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1. 概要 

概要 

以下の例では、CODESYS EtherCAT Master で iR モジュールを新規追加する

方法について説明致します。 

個別にデジタルモジュール、アナログモジュール、モーションコントロールモ

ジュールなど、3 種類の iR モジュールを新規追加する方法、及び EtherCAT 

Master を Weintek CODESYS Library に合わせてモーションコントロールを

実行する設定例を紹介します。 

環境 

1.デジタルモジュールを新規追加する： 

 

2.アナログモジュールを新規追加する： 
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3.モーションコントロールモジュールを新規追加する： 

 

4.イーサネット型モーションコントロール： 

EtherCAT ドライバをサポートします。イーサネットケーブルで直接にドライ

バの RJ-45 ポートに接続します。 
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2. Weintek Library をインストール 

1. Weintek ホームページのダウンロードコーナーで[cMT+CODESYS 

Package]を検索し、ダウンロードしてインストールします。 

https://www.weintek.com/globalw/Download/Download.aspx 

(iR-PU01-P の装置記述ファイルを含めています) 

2. CODESYS ソフトウェアのインターフェースで Weintek CODESYS 

Library を追加します。 

 

3. インストールが完了したら、Motion Function Block を使用できます。 

  

https://www.weintek.com/globalw/Download/Download.aspx
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3. デジタルモジュールを新規追加する 

 EtherCAT_Master 装置を追加します(V3.5.12.0)： 

[Device]->[Add Device]->[Fieldbusses]->[EtherCAT] ->[Master] 

->[EtherCAT Master] 

 

 iR-ECAT 装置を追加します： 

方法 1. ネットワーク内にある iR-ECAT 装置を検索します： 

[EtherCAT_Master]->[Scan for devices]->[Copy All Devices to Project] 
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方法 2. 手動で iR-ECAT 装置を追加します。 

[EtherCAT_Master]->[Add Device] ->[Slave] ->[iR-ECAT] 

 

 iR-ECAT モジュールを追加します： 

[iR-ECAT] ->[Add Device] ->[EtherCAT]->[Module] 
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 宣言&プログラミング： 

 

 変数をマッピングしする： 

[iR-ECAT] ->[EtherCAT I/O Mapping]  

 

 ログインしてプログラムを実行する 

※iR-ECAT を通じてデジタルモジュールを新規追加するには、cMT-CTRL01

を使用する場合、サンプルプロジェクト

EtherCAT_Master_Demo_CTRL01_DIO をご参照ください；cMT シリーズ

HMI を使用する場合、EtherCAT_Master_Demo_HMI_DIO をご参照くださ

い。 
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4. アナログモジュールを新規追加する 

 EtherCAT_Master 装置を追加します(V3.5.12.0)： 

[Device]->[Add Device]->[Fieldbusses]->[EtherCAT] ->[Master] 

->[EtherCAT Master] 

 

 iR-ECAT 装置を追加します： 

方法 1. ネットワーク内にある iR-ECAT 装置を検索します。 

[EtherCAT_Master]->[Scan for devices]->[Copy All Devices to Project] 
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方法 2. 手動で iR-ECAT 装置を追加します。 

[EtherCAT_Master]->[Add Device] ->[Slave] ->[iR-ECAT] 

 

 iR-ECAT モジュールを追加する： 

[iR-ECAT] ->[Add Device] ->[EtherCAT]->[Module] 

 

 アナログチャンネルを設定する： 

[iR-ECAT] ->[Startup Parameters] ->[Add] 



EtherCAT Master   

UM020005J_20200706 

9 

 

 宣言&プログラミング： 

 

 変数をマッピングする： 

[iR-ECAT] ->[EtherCAT I/O Mapping]  
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 ログインしてプログラムを実行する 

※iR-ECAT を通じてアナログモジュールを新規追加するには、cMT-CTRL01

を使用する場合、サンプルプロジェクト

EtherCAT_Master_Demo_CTRL01_AIO をご参照ください；cMT シリーズ

HMI を使用する場合、EtherCAT_Master_Demo_HMI_AIO をご参照くださ

い。 
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5. モーションコントロールモジュールを新規追加する 

 EtherCAT_Master 装置を追加する(V3.5.12.0)： 

[Device]->[Add Device]->[Fieldbusses]->[EtherCAT] ->[Master] 

->[EtherCAT Master] 

 

 iR-ECAT 装置を追加する： 

方法 1. ネットワーク内の iR-ECAT 装置を検索します。 

[EtherCAT_Master]->[Scan for devices]->[Copy All Devices to Project] 
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方法 2. 手動で iR-ECAT 装置を追加します。 

[EtherCAT_Master]->[Add Device] ->[Slave] ->[iR-ECAT] 

 

 iR-ECAT モジュールを追加する： 

[iR-ECAT] ->[Add Device] ->[EtherCAT]->[Module] 

 

 モーションモジュールのパラメータを設定する： 

[iR-ECAT] ->[Startup Parameters] ->[Add] 
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 宣言&プログラミング： 

 

  



EtherCAT Master   

UM020005J_20200706 

14 

 変数をマッピングする： 

[iR-ECAT] ->[EtherCAT I/O Mapping]  

 

 ログインしてプログラムを実行する 

※iR-ECAT を通じてモーションコントロールモジュールを新規追加するには、

cMT-CTRL01 を使用する場合、サンプルプロジェクト

EtherCAT_Master_Demo_CTRL01_PU をご参照ください；cMT シリーズ

HMI を使用する場合、サンプルプロジェクト

EtherCAT_Master_Demo_HMI_PU をご参照ください。 

 

  



EtherCAT Master   

UM020005J_20200706 

15 

6. EtherCAT ドライバを設定する 

 ESI 装置記述ファイルをダウンロードする： 

ドライバメーカーのホームページで ESI ファイルをダウンロードしま

す。 

 CODESYS を操作する： 

1. ESI ファイルをインストールします。 

[Tools] -> [Device Repository] -> [Install] 

2. EtherCAT Master 装置を追加します。(V3.5.12.0) 

3. ドライバを追加します。 

 

4. ドライバのパラメータを設定します。 

[Startup Parameters] -> [Add] 

ドライバの仕様によってパラメータを追加します。 

 

5. プログラミング&軸変数実例をマッピングします。 
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[Process Data]でドライバの制御方法を選択します。 

 

Weintek_CODESYS_Library のモーションコントロール機能ブロ

ックを使用し、プログラミングします。 

 

軸変数実例の I/O を[EtherCAT I/O Mapping]に記入します。 

 

6. ログインしてテストします。 

※ユーザーが EtherCAT ドライバを迅速に使用できるように、Weintek は

PLCopenXML ファイルを提供ます。[EtherCAT_Master]装置で

[Project]->[Import PLCopenXML]をクリックし、

Weintek_Axis_Template.XML(ファイルは iR Resource からダウンロードで

きる)を選択します。 
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CODESYS® is a trademark of 3S-Smart Software Solutions GmbH. 

本ドキュメントに記載されている各社名、製品名は、一般に各社の登録商標あるいは商標です。 
本ドキュメントの記載内容は、予告なく変更する場合があります。 
Copyright© 2020 Weintek Lab., Inc. All rights reserved. 
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