
 1 

 

 

INtime/EtherCAT/ハイバーテック製品 

のモーションソリューション 

 

 

 

 

 
図 1：INtime/EtherCAT/ハイバーテック製品のモーションソリューション 

 

実際の開発にあたって必要な環境やツールについては、個別のカタログを参照いただくか、個別にお問い合せください。 
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A : INtime & Driver API 
INtime は、PC を産業用制御に利用するためにリアルタイム性と信頼性を提供す

るリアルタイムOS です。 

Windo w® operating system と共存/ 協調して動作し、リアルタイムアプリケー

ションもMicrosoft ® Visual Studio で開発が可能です。リアルタイムアプリケーシ

ョン開発のために、リアルタイムアプリケーション用API（※表 2）と、ドライバ（※表

3）が用意されています。 
 

表 1 : INtime仕様 

プライオリティスケジューリング 256 段階 

カーネルティック 50us, 100us, 125us, 200us, 250us, 500us,  

1ms, 2ms, 5ms, 10ms  

メールボックス FIFO 式/ 優先度式 

セマフォ FIFO 式/ 優先度式 

仮想セグメントサイズ システムトータルで4GB 

割り込み ハンドラ/ スレッド構造 IRQ/MSI 対応 

開発言語 C/C++  

標準 I/O TCP/IP, TCP/IP, USB, RS232C  

最大オブジェクト数 8190 （システム含む） 

 

表 2 : INtime API（主要抜粋） 

割込み管理 

SignalEndofRtInter, SetRtInterruptHandler, ResetRtInterruptHandler ,  

SignalRtInterruptThread, WaitForRtInterrupt, DisableRtInterrupt,  

EnableRtInterrupt  

メールボックス管理 

CreateRtMailbox, DeleteRtMailbox, SendRtHandle, ReceiveRtHandle,  

SendRtData, ReceiveRtData  

メモリ管理 

AllocateRtMemory, FreeRtMemory, CreateRtMemoryHandle,  

DeleteRtMemoryHandle, MapRtShareMemory, MapRtPhysicalMemory,  

GetRtPhysicalAddress, GetRtSize  

オブジェクト管理 

CatalogRtHandle, LookupRtHandle, UncatalogRtHandle, GetRtHandleType,  

GetRtHandletypeEx, InspectRtProcessDirectory  

プロセス管理 

CreateRtProcess, ExitRtProces s, RtNotifyEvent, RegisterRtDependency,  

UnregisterRtDependency, RegisterRtSponsor, UnregisterRtSponsor  

スケジューラ管理 

knRtSleep, k nStartRtScheduler, knStopRtScheduler  

セマフォ管理 

CreateRtSemaphore, DeleteRtSemaphore, WaitForReSemaphore,  

ReleaseRtSemaphore  

ステータス管理 

GetLastRtError, SetLastRtError, CopyRtSystemInfo, ReportRtEvent  

スレッド管理 

CreateRtThread, DeleteRtThread, RtSleep, GetRtThreadPriority,  

GetRtThreadHandles, SetRtThreadPriotity, SetRtProcessMaxPriority,  

GetRtThreadAccounting, SuspendRtThread, ResumeRt Thread,  

GetRtThreadInfo  

システムデータ管理 

ntxGetLocationByName, ntxGetFirstLocation, ntxGetNextLocation,  

ntxGetNameOfLocation  

 

表 3 : INtime ドライバ製品 

シリアル通信バス 

RSI-001, RSI -008, RSI -016, RSI -006, 標準シリアルコントローラドライバ 

デジタル通信バス 

RSI-002, 標準 USB ドライバ 

A/D 変換ボード 

AD12 -16U( PCI)EH, AD16 -16(LPCI)L ライブラリ 

画像認識 

AWP-332 -04, AUP -SEARCH, AZP-7101 -02  

モーションコントロール 

RSI-612, RSI -534, RSI -578, RSI -5212, RSI -708, RSI -SMC4DF, RSI -SMC8DF, 

RSI-SMC4DL, RSI -SMC8DL 

リアルタイムネットワーク(FL-net) 

RSI-040  

フィールドバス 

RSI-CCL, RSI-CCIE, RSI -060  

 

B : EtherCAT マスターソフトウェア「RSI-ECAT」 
INtime 用の EtherCAT マスターソフトウェア製品として、RSI-ECAT-Master が

あります。 

RSI-ECAT-Master は、表4 に示す機能を実装し、表5 のAPI を使って、DIO・

AIO 等の基本IO 制御および基本的なサーボモータの制御を行うことができます。 

また、EtherCAT スレーブの構成情報の専用コンフィグレータソフトウェアとして、

RSI-ECAT-Studio 製品をご用意しています。 

 

表 4 : RSI -ECAT Master機能仕様 

機能 
RSI-ECAT-Master 

- DC RED 

Basic spec 

Protocol  IEC61158 -2/3/4/5/6 -12  

Max Slaves  65,535  

Baudrate  100Mbps  

Data transport layer  100BASE-TX 

Duplex  Full  

Max cable length slave -slave  100m  

Master cycle 

Bus cycle time(max)  100us  

Bus cycle time(defa ult)  500us  

Priority  Configurable  

Special feature 

DC support   ○ ○ 

Cable redundancy support    ○ 

Hot connect support    ○ 

64bit Windows support  ○ ○ ○ 

INtime multi kernel support  ○ ○ ○ 

Master class specification 

Master -Class Class B Class A Class A + F P 

 

表 5 : RSI -ECAT Master API 一覧 

カテゴリ API 内容 

API 対話 

関連 

EhGetEhNodeStatus  EcatHandler の動作状態を確認します。 

EhOpen  API対話を開設し、他APIを使用できる状態に

します。 

EhClose API対話を閉鎖します。 

マスター関連 

API 

EhRqState  マスターステートの変更要求を行います。 

EhGetState  現在要求中のマスターステートと現在のマスター

ステートを取得します。 

EhWaitFo rCyclic  Master サイクリック処理の開始を待機します。 

EhGetSystemInfo  EcatHandler の情報を取得します。 

EhRequestAsyncOutputs  サイクリック周期とは別に、非同期に出力を開始

します。 

EhSetOverrunCheck  サイクリック破綻機能の設定を行います。 

EhGetOverrunCheck  サイクリック破綻機能の設定を取得します。 

スレーブ関連 

API 

EhGetSlaveCount  コンフィグレーション(XML) 定義上のスレーブ数を

取得します。 

EhGetOnlineSlaveCount  接続しているスレーブ数を取得します。 

EhFindSlave  VendorID, ProductCode, Instance を持

つスレーブのスレーブ詳細情報を取得します。 

EhFindSlaveByAlias  指定エイリアスを持つスレーブのスレーブ詳細情

報を取得します。 

EhFindSlaveBySlaveNo  指定スレーブ接続順番号に位置するスレーブ詳

細情報を取得します。 

EhGetSlaveStatus  対象スレーブのステータス状態を取得します。 

EhGetALStatus  対象スレーブのALステータスを取得します。 

EhGetALStatusCode  対象スレーブのALステータスコードを取得します。 

EhGetDLStatus  対象スレーブのDLステータスコードを取得します。 

EhReadRegister  対象スレーブのESCレジスタからデータを読み取り

ます。 

EhWriteRegister  対象スレーブのESCレジスタへデータを書き込みま

す。 

EhReadEEPROM 対象スレーブのEEPROMからデータを読み取りま

す。 

EhWriteEEPROM 対象スレーブのEEPROMへデータを書き込みま

す。 

EhRecalcCheckSum  対象スレーブのEEPROM のチェックサムを再計算

し、チェックサムを更新します。 
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カテゴリ API 内容 

イベント関連 

API 

 

EhSetEventFilter  診断イベントのフィルタを設定します。 

EhGetEventFilter  設定されている診断イベントのフィルタ情報を取

得します。 

EhWaitForEvent  診断イベントを待機します。 

DI カテゴリ 

API 

EhDiRead  指定のDI チャンネルから16 ビットデータを読み

込みます。 

EhDiBlock  DI カテゴリの任意のオフセット位置から任意サイ

ズ分のデータを読み込みます。 

EhDiGetChNums  DI カテゴリのチャンネル数を取得します。 

DO カテゴリ 

API 

EhDoWrite  指定の DO チャンネルへ16 ビットデータを書き

込みます。 

EhDoRead  指定のDO チャンネルから16 ビットデータを読み

込みます。 

DO カテゴリ 

API 

EhDoBlock  DO カテゴリの任意のオフセット位置から任意サ

イズ分のデータを書き込みます。 

EhDoGetChNums  DO カテゴリのチャンネル数を取得します。 

AI カテゴリ 

API 

EhAiRead  指定のAI チャンネルから32 ビットデータを読み

込みます。 

EhAiBlock  AI カテゴリの任意のオフセット位置から任意サイ

ズ分のデータを読み込みます。 

EhAiSetRange  指定のAI スレーブのレンジ設定を行います。 

EhAiGetRange  指定のAI スレーブのレンジを取得します。 

EhAiGetChNums  AI カテゴリのチャンネル数を取得します。 

AO カテゴリ 

API 

EhAoWrite  指定の AO チャンネルへ32 ビットデータを書き

込みます。 

EhAoRead  指定のAO チャンネルから32 ビットデータを読み

込みます。 

EhAoBlock  AO カテゴリの任意のオフセット位置から任意サ

イズ分のデータを書き込みます。 

EhAoSetRange  指定のAO スレーブのレンジ設定を行います。 

EhAoGetRange  指定のAO スレーブのレンジを取得します。 

EhAoGetChNum s AO カテゴリのチャンネル数を取得します。 

OD アクセス 

API 

EhReadOD 指定スレーブの指定インデックスからデータを読

み取ります。 

EhWriteOD  指定スレーブの指定インデックスへデータを書き

込みます。 

EhReadODByAlias  指定エイリアスを持つスレーブの指定インデックス

からデータを読み取ります。 

EhWriteODByAlias  指定エイリアスを持つスレーブの指定インデックス

へデータを書き込みます。 

VIOS アクセス 

API 

EhGetViosInOffset  指定エイリアスを持つスレーブのVIOS IN 領域

オフセット値を取得します。 

EhGetViosOutOffset  指定エイリアスを持つスレーブのVIOS OUT 領

域オフセット値を取得します。 

EhReadByte  VIOS IN 領域から8 ビットデータを読み取りま

す。 

EhReadWord  VIOS IN 領域から16 ビットデータを読み取りま

す。 

EhReadDword  VIOS IN 領域から32 ビットデータを読み取りま

す。 

EhWriteByte  VIOS OUT 領域へ8 ビットデータを書き込みま

す。 

EhWriteWord  VIOS OUT 領域へ16 ビットデータを書き込み

ます。 

EhWriteDword  VIOS OUT 領域へ32 ビットデータを書き込み

ます。 

EhReadbackByte  VIOS OUT 領域から8 ビットデータを読み取り

ます。 

EhReadbackWord  VIOS OUT 領域から16 ビットデータを読み取

ります。 

EhReadbackDword  VIOS OUT 領域から32 ビットデータを読み取

ります。 

EhGetViosInAddress  VIOS IN 領域の先頭アドレスを取得します。 

EhGetViosOutAddress  VIOS OUT 領域の先頭アドレスを取得します。 

 

C : モーション機能パックライブラリ（C/C++） 

“HLS-ECMC/RSI”         ㈱ハイバーテック製品 
モーション機能パックライブラリ”HLS-ECMC/RSI”は、INtime 上でモーション制御

を行うソフトウェアコントロールモジュールです。 

INtime SDK を使用し、C 言語でプログラムを記述することで高度なパフォーマンス

でモーション制御を実現できます。 

API 関数は国際規格に準じた入出力変数をもち、簡単にモーション制御を行うこと

ができます。 

CiA402 ドライブプロファイルのサーボドライバを制御します。 

 

型式は次のとおりです。 

例：HLS-ECMC0106/RSI＋2 

     機能  基本パッケージ軸数  オプション軸数 

機能：「01」は位置決め ※補間など順次リリース予定 

基本パッケージ軸数：基本パッケージは、6 軸、12 軸、18 軸、24 軸、30 軸、36 軸、42 軸、48 軸、54 軸、60 軸 

オプション軸数：1～5 軸 ※ただし60 軸以上のオプションは4 軸まで 
 ※基本パッケージに付加して軸数のカスタマイズに応じます。 

 

 
図２：モーション機能パックライブラリ"HLS-ECMC/RSI"を使ったソフトウェア構成 

 

 

動作確認済み EtherCAT対応モーションスレーブ： 

■ 日立産機 ADV シリーズ  ■ LS Mecapion L7N シリーズ 

■ オムロン社製品 G5 シリーズ ■ パナソニック (株) MINAS A5B 

■ 山洋電気 SANMOTION R ・・・・など 

※ いずれもEther CAT hm 、CPSモードに対応していることが必要です。 

 

CiA402 ドライブプロファイルとは : 

CiA402 ドライブプロファイルは、国際電気標準会議の規格(IEC61800 -7-201 およ

び IEC61800 -7-301) に定められているドライブおよびモーションコントロールのデバイス

プロファイルです。EtherCAT シリーズでは、コントローラ機能動作の定義部分に適用さ

れています。 

 

注意)作成しなければならない部分： 

PC内のソフトウェア構成で、お客様が作成しなければならないものがあります。 

EtherCAT 実行用ソフトウェア 

INtime の実行ファイルであるRTA ファイルを作成する必要があります。 

これは、たとえば、次のような機能を担います。 

■ 共有メモリの領域の確保(モーション機能パックライブラリのAPI 関数の入出力パラメータを

Windows との間で受け渡しするため)  

■ 共有メモリへのリードライト機能 

■ RSI-ECAT-Master の API 関数を呼び出すことによるモーション機能パックライブラリの

API 関数を呼び出し 

ユーザーインターフェースソフトウェア 

VB やVC＃などで作成できます。 

 

動作環境： 

INtime 4.2対応 

RSI-ECAT-Master (DC 又は RED) Ver.2.2 対応 
※PCのスペックはINtime,RSI -ECAT-Master に準じます。NIC はRSI-ECAT-Master 対応のNIC をご使用ください。 
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表 6：モーションライブラリ API一覧 

 分類 関数名 機能 

1 Administrative  MC_Power()  電源制御 

2 MC_ReadStatus()  ステータス読込み 

3 MC_InitAxisSetting()  軸設定の初期化 

4 MC_GetAxisSetting()  軸設定の取得 

5 MC_SetAxisSetting()  軸設定の設定 

6 MC_ReadAxisError()  軸エラー読込み 

7 MC_ReadActualPosition()  現在位置読込み 

8 MC_ReadActualVelocity()  現在速度読込み 

9 MC_ReadAxisInfo()  軸情報読込み 

10  MC_ReadMotionState()  モーションステータス読込み 

11  MC_SetPosition()  現在位置変更 

12  MC_SetOverride()  速度、加減速度、ジャークのオ

ーバーライドファクタ設定 

13  MC_TouchProbe()  トリガーイベントによる現在位置

読込み 

14  MC_AbortTrigger()  トリガーイベントによる現在位置

読込み中止 

15  MC_Reset()  軸異常解除 

16  Motion  MC_Home()  原点復帰 

17  MC_Stop()  減速停止 

18  MC_MoveAbsolute()  絶対値位置決め 

19  MC_MoveRelative()  相対値位置決め 

20  MC_MoveAdditive()  位置決め相対位置付加 

21  MC_MoveVelocity()  指定速度連続送り 

22  EtherCAT  EC_InitMaster()  マスタ初期化 

23  EC_GetMasterInfo()  マスタ情報取得 

24  EC_OpenMaster()  マスターオープン 

25  EC_CloseMaster()  マスタークローズ 

26  EC_GetSlaveInfo()  スレーブ情報取得 

27  EC_InitSlave()  スレーブ初期化 

28  EC_GetDiagnosisMessage()  スレーブの診断メッセージ取得 

29  EC_SetDiagnosisMessage()  スレーブの診断メッセージ設定 

30  EC_ResetDiagnosisMessage()  スレーブの診断メッセージクリア 

31  EC_ReadVersion()  モーション機能パックライブラリの

バージョン、契約軸数取得 

32  EC_ReadSDO()  SDO データ読込み 

33  EC_WriteSDO()  SDO データ書込み 

34  IO IO_inp  PDO データ8 ビット読込み 

35  IO_inpw  PDO データ16 ビット読込み 

36  IO_inpdw  PDO データ32 ビット読込み 

37  IO_outp()  PDO データ8 ビット書込み 

38  IO_outpw()  PDO データ16 ビット書込み 

39  IO_outpdw()  PDO データ32 ビット書込み 

D : モーション機能パックライブラリ（PLC） 

”HLS-ECMC/RSI-INplc” ㈱ハイバーテック製品 

モーション機能パックライブラリ”HLS-ECMC/RSI-INplc ”は、国際標準のPLC言語規

格であるIEC61131 -3 の推進団体であるPLCopen が制定したモーションファンクション

ブロック規格に則って作られています。 

よって、C言語だけでなく、PLC言語からの利用にも対応しています。 

C言語と同じ使用感覚で、PLCから、モーション制御のためのファンクションを利用すること

ができます。 
 

INplc での開発については、個別にご相談ください。 

 
図３：モーション機能パックライブラリを利用したソフト構成図 

 

 

図 4：プログラム例(ラダー) 
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