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注意事項 

 

本書に対する注意 

1. 本書は、最終ユーザーまでお届けいただきますようお願いいたします。 

2. 本製品の操作は、本書をよく読んで内容を理解した後に行ってください。 

3. 本書は、本製品に含まれる機能詳細を説明するものであり、お客様の特定目的に適合することを 

保証するものではありません。 

4. 本書の一部または全部を無断で転載、複製することはお断りします。 

5. 本書の内容については将来予告なしに変更する場合があります。 

 

警告表示について 

「警告」とは取扱いを誤った場合に死亡または重傷を負う可能性が想定される内容

を示しています。 

「注意」とは取扱いを誤った場合に障害を負う可能性および物的損害の発生が想定

される内容を示しています。 

 

 
安全にご使用いただくために 

 

 

 AnyWireシステムは安全確保を目的とした制御機能を有するものではありません。 

 次のような場合には、定格、機能に対して余裕を持った使い方やフェールセーフなどの安全対策に

 ついて特別のご配慮をしていただくとともに、弊社までご相談くださいますようお願いします。 

(1) 高い安全性が必要とされる用途 

・人命や財産に対して大きな影響を与えることが予測される用途 

・医療用機器、安全用機器など 

(2) より高い信頼性が要求されるシステムに使用される場合 

・車両制御、燃焼制御機器などへの使用 

 設置や交換作業の前には必ずシステムの電源を切ってください。 

 AnyWireシステムはこのマニュアルに定められた仕様や条件の範囲内で使用してください。 

 

注意 ！ 

警告 ！ 

警告 ！ 
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 AnyWireシステム全体の配線や接続が完了しない状態で24V電源をいれないでください。 

 AnyWireシステム機器には24V安定化直流電源を使用してください。 

 AnyWireシステムは高い耐ノイズ性を持っていますが、伝送ラインや入出力ケーブルは、高圧線や

 動力線から離してください。 

 ユニット内部やコネクタ部に金属くずなどが入らないよう、特に配線作業時に注意してください。 

 誤配線は機器に損傷を与えることがあります。また、コネクタや電線がはずれないように、ケーブル

 長や配置に注意してください。 

 端子台に撚り線を接続する場合、ハンダ処理をしないでください。接触不良の原因となることがあり

 ます。 

 電源ラインの配線長が長い場合、電圧降下により遠隔のターミナルユニットの電源電圧が不足す

 ることがあります。その場合にはローカル電源を接続し規定の電圧を確保してください。 

 設置場所は下記の場所を避けてください。 

・ 直射日光があたる場所、使用周囲温度が0～55℃の範囲を超える場所 

・ 使用相対湿度が10～90％の範囲を超える場所、温度変化が急激で結露するような場所 

・ 腐食性ガスや可燃性ガスのある場所 

・ 振動や衝撃が直接伝わるような場所 

 端子ねじは誤動作などの原因にならないように確実に締め付けてください。 

 保管は高温・多湿を避けてください。（保存周囲温度－20～75℃） 

 安全のための非常停止回路、インターロック回路などはAnyWireシステム以外の外部回路に組み

 込んでください。 

注意 ！ 
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1. 概要 

 

AnyWire DB A40シリーズは独自の伝送方式により、高速で高い信頼性をもつ省配線システムです。 

AnyWire DB A40シリーズは、全２重リアルタイムBit-busと、全２重情報Word-bus機能を持つ全４重伝送 

システムです。 

伝送距離１００ｍ/２００ｍ/５００ｍ/１km、伝送点数、全４重モードがディップスイッチで選択できます。 

分岐配線をしても断線検知が可能です。 

Dual-Bus機能では１スロットで、最大入力２５６点、出力２５６点、データ入力６４ワード、データ出力６４ワー

ドの入出力が同時伝送できます。 
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2. 仕様 

 

一般仕様 

    

使 用 周 囲 温 度 ０～＋５５℃ 

使 用 周 囲 湿 度 １０～９０％RH（結露なきこと） 

保 存 周 囲 温 度 －２０℃～＋７５℃ 

雰 囲 気 腐食性ガスや可燃性ガスなきこと 

耐 振 動 JIS B 3502 IEC 61131-2に準拠 

耐 ノ イ ズ １２００Vｐ－ｐ（パルス幅１μｓ） 

    

性能仕様 

 

伝 送 ク ロ ッ ク ７．８ｋＨｚ １５．６ｋＨｚ ３１．３ｋＨｚ ６２．５ｋＨｚ 

伝 送 距 離 １ｋｍ ５００ｍ ２００ｍ １００ｍ 

伝 送 方 式 全4重トータルフレーム･サイクリック方式 

同 期 方 式 フレーム・ビット同期方式 

データ長／フレーム 1bit～1,024bit 

接 続 形 態 バス形式(マルチドロップ方式、Ｔ分岐方式、ツリー分岐方式) 

伝 送 プ ロ ト コ ル 専用プロトコル（ＡｎｙＷｉｒｅBusプロトコル） 

誤 り 制 御 2重照合方式 

接 続 Ｉ Ｏ 点 数 
全3重モード：最大2304点（Bit-Bus：最大256点/Word-Bus：最大2048点） 

全4重モード：最大2560点（Bit-Bus：最大512点/Word-Bus：最大2048点） 

D u a l - Ｂ u s 機能 

Bit-bus 

全4重モード：最大512bit 

Word-bus 

全4重モード：最大128word（IN:64word ＋ OUT:64word） 

接 続 台 数 最大１２８台（ファンアウト＝200） 

Ｒ Ａ Ｓ 機 能 伝送線断線位置検知機能、伝送線短絡検知機能、伝送電源低下検知機能 

接 続 ケ ー ブ ル 
汎用２線ケーブル／４線ケーブル（VCTF 0.75～1.25mm2） 

専用フラットケーブル（0.75mm2）、汎用電線（0.75～1.25mm2） 

電 源 

回路：（FA-M3側から供給） 

 電圧 ＋５［Ｖ］±５％   電流 ０．４［Ａ］ 

伝送ライン： 

 電圧 DC２４V ＋１５～－１０％（ＤＣ２１．６～２７．６Ｖ） 

     リップル０．５Ｖp-p以下 

 電流 ０．２［Ａ］（ターミナル１２８台接続時、負荷電流は含まず） 
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■サイクルタイム 
 
全4重モード（単位：ms）［仕様選択スイッチ SW3-5：OFF SW3-6：OFF］  

サイクル

値設定 

 

伝送 

クロック 

Bit-Bus 
（I/O点数設定） 

64点 
（32点設定×2） 

128点 
（64点設定×2） 

256点 
（128点設定×2） 

512点 
（256点設定×2） 

Word-Bus 
（Word数設定） 

16Word 
（8Word設定×2） 

32Word 
（16Word設定×2） 

64Word 
（32Word設定×2） 

128Word 
（64Word設定×2） 

7.8kHz 

Bit-Bus 

1サイクルタイム 
6.8 max 10.9 max 19.1 max 35.5 max 

Word-Bus 

1サイクルタイム 
19.8 max 

(256点設定時は不可) 
37.2 max 72.1 max 141.7 max 

15.6kHz 

Bit-Bus 

1サイクルタイム 
3.4 max 5.4 max 9.5 max 17.7 max 

Word-Bus 

1サイクルタイム 
9.9 max 

(256点設定時は不可) 
18.6 max 36.0 max 70.8 max 

31.3kHz 

Bit-Bus 

1サイクルタイム 
1.7 max 2.7 max 4.8 max 8.9 max 

Word-Bus 

1サイクルタイム 
5.0 max 

(256点設定時は不可) 
9.3 max 18.0 max 35.4 max 

62.5kHz 

Bit-Bus 

1サイクルタイム 
0.85 max 1.4 max 2.4 max 4.4 max 

Word-Bus 

1サイクルタイム 
2.5 max 

(256点設定時は不可) 
4.7 max 9.0 max 17.7 max 

注意：①伝送サイクルタイムは１サイクルタイムから２サイクルタイム間の値となります。 
    ②入力信号を確実に応答させるためには、２サイクルタイムより長い入力信号を与えてください。 
 
 

 
[参考] 
 
単一サイクル・全4重モード（単位：ms）［仕様選択スイッチ SW3-5：ON SW3-6：OFF］  

サイクル値設定 

伝送クロック 

128点 
（32点設定×4） 

256点 
（64点設定×4） 

512点 
（128点設定×4） 

1024点 
（256点設定×4） 

7.8kHz 1サイクルタイム 6.8 max 10.9 max 19.1 max 35.5 max 

15.6kHz 1サイクルタイム 3.4 max 5.4 max 9.5 max 17.7 max 

31.3kHz 1サイクルタイム 1.7 max 2.7 max 4.8 max 8.9 max 

62.5kHz 1サイクルタイム 0.85 max 1.4 max 2.4 max 4.4 max 

注意：①伝送サイクルタイムは１サイクルタイムから２サイクルタイム間の値となります。 
   ②入力信号を確実に応答させるためには、２サイクルタイムより長い入力信号を与えてください。 
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外形寸法図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

各部の名称 
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ユニットの取付け・取外し 

（１）ユニットの取付け方法 

本ユニットの下端をＦＡ－Ｍ３（R）ベースモジュールの下端のツメ部分に引っかけ、本ユニットの上部を

ベースモジュールへ押し付け、取付けてください。このとき上部ボタンがきちんとロックされるまで差し 

込んでください。 

 

（２）ユニットの取外し方法 

本ユニットをベースモジュールから取外す場合は取付け方法の逆の手順で行ってください。上部ボタン

を押しロックを外してから手前に引いて取外してください。 
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実装制限について 

システム全体での実装の制限 

システム全体での実装枚数の制限計算時には次の表の値を使用してください。 

計算方法は 「ＦＡ－Ｍ３（R）ハードウェア取扱説明書」（横河電機製） をご参照ください。 

 

占有スロット数 入出力点数 データエリアサイズ ＢＡＩＳＩＣ ＣＰＵワークエリアサイズ 

１ ６４ ２ ＄１１０ 

 

ＣＰＵモジュールによる違い 

ＣＰＵモジュールによる実装枚数の制限は次のようになります。 

シーケンスＣＰＵ 

型式 実装可能枚数 型式 実装可能枚数 

F3SP20－0N 32 F3SP38－6N（6S） 36 

F3SP30－0N 32 F3SP53－4H（4S） 36 

F3SP21－0N 32 F3SP58－6H（6S） 36 

F3SA20－0N 32 F3SP59－7S 36 

F3SA30－0N 32 F3SP66－4S 36 

F3SP22－0S 36 F3SP67－6S 36 

F3SP25－2N 36 F3SP71－4S 36 

F3SP35－5N 36 F3SP76－7S 36 

F3SP28－3N（3S） 36 F3FP36－3N 36 

 

ＢＡＳＩＣ ＣＰＵ 

型式 実装可能枚数 

Ｆ３ＢＰ２０－０Ｎ 36 

Ｆ３ＢＰ３０－０Ｎ 36 

Ｆ３ＭＰ３０－０Ｎ 36 
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3. 動作モードについて 

 

仕様選択スイッチ 

 

サイドカバー内にある仕様選択スイッチ（ＳＷ３）で伝送距離などの選択をします。 

ＳＷ３－７，８    ７と８のON/OFFの組合せにより伝送距離を設定します。 

ＳＷ３－６       通常OFFで使用してください（全４重モード）。ONにすると半2重モードとなります。 

ＳＷ３－５       通常OFFで使用してください。ONで単一サイクルモードになります。 

 

          １  ２  ３  ４  ５  ６  ７  ８ 

 

 

 

 

ＳＷ３ 
仕様 

６ ７ ８ 

OFF OFF OFF 全４重モード ７．８ｋＨｚ １ｋｍ 

OFF OFF ON 全４重モード １５．６ｋＨｚ ５００ｍ 

OFF ON OFF 全４重モード ３１．３ｋＨｚ ２００ｍ 

OFF ON ON 全４重モード ６２．５ｋＨｚ １００ｍ 

 

 

ＯＮ 
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ＭＯＤＥスイッチ 

動作モード設定スイッチ(ＭＯＤＥ)により入出力点数を選択します。 

全４重モード 

 

 全４重モードのとき （仕様選択スイッチ：ＳＷ3-5:OFF ＳＷ3-6:OFF） 

ＭＯＤＥスイッチの値 

動作モード 

Bit-Bus点数［bit］ Word-Bus点数［word］ 

入力 出力 入力 出力 

０ ３２ ３２ ８ ８ 

１ ３２ ３２ １６ １６ 

２ ３２ ３２ ３２ ３２ 

３ ３２ ３２ ６４ ６４ 

４ ６４ ６４ ８ ８ 

５ ６４ ６４ １６ １６ 

６ ６４ ６４ ３２ ３２ 

７ ６４ ６４ ６４ ６４ 

８ １２８ １２８ ８ ８ 

９ １２８ １２８ １６ １６ 

Ａ １２８ １２８ ３２ ３２ 

Ｂ １２８ １２８ ６４ ６４ 

Ｃ 設定不可 

Ｄ ２５６ ２５６ １６ １６ 

Ｅ ２５６ ２５６ ３２ ３２ 

Ｆ ２５６ ２５６ ６４ ６４ 
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単一サイクルモード 

全I/Oを高速伝送する単一サイクル周期を選択する場合は、仕様選択スイッチ（SW3）-5をONにします。 

通常は、（SW3）-5はOFFになっていて、リアルタイムBit-Busと情報Word-BusのDual-Busは異なるサイクル

フレーム周期で動作しています。つまり、Bit-Busフレームは高速サイクリック周期、Word-Busフレームは低

速サイクル周期で動作しています。 

（SW3）-5をON にしますと、Bit-BusとWord-BusのDual-Busは同一サイクルフレーム周期で動作します。

Bit-Bus対応のI/OユニットとWord-Bus対応のI/Oユニットを使用することにより、全I/Oを高速伝送すること

ができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

単一サイクル・全4重モード（単位：ms） ［仕様選択スイッチ SW3-5：ON SW3-6：OFF］ 
サイクル値設定 

伝送クロック 

128点 
（32点設定×4） 

256点 
（64点設定×4） 

512点 
（128点設定×4） 

1024点 
（256点設定×4） 

7.8kHz 1サイクルタイム 6.8 max 10.9 max 19.1 max 35.5 max 

15.6kHz 1サイクルタイム 3.4 max 5.4 max 9.5 max 17.7 max 

31.3kHz 1サイクルタイム 1.7 max 2.7 max 4.8 max 8.9 max 

62.5kHz 1サイクルタイム 0.85 max 1.4 max 2.4 max 4.4 max 

注意：①伝送サイクルタイムは１サイクルタイムから２サイクルタイム間の値となります。 

    ②入力信号を確実に応答させるためには、２サイクルタイムより長い入力信号を与えてください。 

 

 

 

 

 

4ｻｲｸﾙ 1ｻｲｸﾙ 
Bit-Busフレーム 

Word-Busフレーム 

2ｻｲｸﾙ 3ｻｲｸﾙ ｎｻｲｸﾙ 

1ｻｲｸﾙ Nｻｲｸﾙ 

単一サイクルOFF（仕様選択スイッチ SW3-5 OFF） 

4ｻｲｸﾙ 1ｻｲｸﾙ 
Bit-Busフレーム 

Word-Busフレーム 

2ｻｲｸﾙ 3ｻｲｸﾙ ｎｻｲｸﾙ 

4ｻｲｸﾙ 1ｻｲｸﾙ 2ｻｲｸﾙ 3ｻｲｸﾙ ｎｻｲｸﾙ 

単一サイクルON（仕様選択スイッチ SW3-5 ON） 
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●単一サイクルモードのとき 

 単一サイクル全４重モードのとき［仕様選択スイッチ SW3-5：ON SW3-6：OFF］ 

ＭＯＤＥスイッチの値 

動作モード 

Bit-Bus点数［bit］ Word-bus点数［bit］ 合計点数[bit] 

入力 出力 入力 出力 入力 出力 

０ ３２ ３２ ３２ ３２ ６４ ６４ 

１ ３２ ３２ ３２ ３２ ６４ ６４ 

２ ３２ ３２ ３２ ３２ ６４ ６４ 

３ ３２ ３２ ３２ ３２ ６４ ６４ 

４ ６４ ６４ ６４ ６４ １２８ １２８ 

５ ６４ ６４ ６４ ６４ １２８ １２８ 

６ ６４ ６４ ６４ ６４ １２８ １２８ 

７ ６４ ６４ ６４ ６４ １２８ １２８ 

８ １２８ １２８ １２８ １２８ ２５６ ２５６ 

９ １２８ １２８ １２８ １２８ ２５６ ２５６ 

Ａ １２８ １２８ １２８ １２８ ２５６ ２５６ 

Ｂ １２８ １２８ １２８ １２８ ２５６ ２５６ 

Ｃ 設定不可 

Ｄ ２５６ ２５６ ２５６ ２５６ ５１２ ５１２ 

Ｅ ２５６ ２５６ ２５６ ２５６ ５１２ ５１２ 

Ｆ ２５６ ２５６ ２５６ ２５６ ５１２ ５１２ 

 

 

 ディップスイッチの操作（設定）は必ず電源を切ってから行ってください。 

 伝送点数は、割り付ける入出力エリア、接続するターミナルの総点数と 

  整合させてください。 

 このインターフェースユニットと接続されているターミナルの伝送仕様が 

  一致していないと誤動作や故障の原因となります。 

 

注意 ！ 
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4.  メモリマップ 

 

全４重モードの場合 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

■ AnyWireターミナルとの対応例 

 

接点位置 ｂｉｔ Ｎｏ．（１ワード） 

ｎ 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

１～１６ リアルタイムBit-Bus 入力（１６ワード ２５６点） 

１７～８０ 情報Word-Bus 入力（６４ワード） 

８１ アドレス（ＩＤ）応答異常端末数 エラーフラグ 

８２ 予備 レディフラグ 

８３～８８ 予備 

８９～１０４ 異常アドレス 

１０５～１２０ リアルタイムBit-Bus 出力（１６ワード ２５６点） 

１２１～１８４ 情報Word-Bus 出力（６４ワード） 

１８５ エラーリセット 

１８６～２４０ 予備 

接点位置 ｂｉｔ Ｎｏ．（１ワード） 

ｎ 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

１ Bit-Bus 入力 

： ： 

１７～８０ Word-Bus 入力 

： ： 

Bit-Bus 16点入力ターミナル アドレス“0” の場合・・・① 

No.0→接点位置1：0bit、No.1→接点位置1：1bit ・・・・No.15→接点位置1：15bit に対応し、

入力がONした接点のbitに “1” が書き込まれます。 

 

Bit-Bus 8点入力ターミナル アドレス“0” の場合・・・② 

No.0→接点位置1：0bit、No.1→接点位置1：1bit ・・・・No.7→接点位置1：7bit に対応し、 

入力がONした接点のbitに “1” が書き込まれます。 

 

次ターミナルのアドレス設定は、上記占有部分に重複しない位置にします。 

Bit-Busターミナルのアドレスの重みは1ビット単位となります。 

従って、例えば①の場合 次は“16”、②の場合は “8”となります。 

 

Word-Bus 1ワード入力ターミナル アドレス“0” の場合・・・③ 

接点位置17：0bit～15bit が、このターミナルのNo.0～15に対応します。 

次ターミナルのアドレス設定は、上記占有部分に重複しない位置にします。 

Word-Busターミナルのアドレスの重みは1ワード単位となります。 

従って、例えば③の場合 次は“1”となります。 

 

出力、その他ステータスも同様の考え方になります。 
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5.  プログラム方法 

 

以下に説明の命令語詳細につきましては、横河電機株式会社のＦＡ－Ｍ３の取扱説明書をご参照ください。 

 

複数のプログラムから同一のデバイスへの書き込み（出力）はしないでください。 
出力のチャタリングなどの不具合が起こります。 

 

全４重モード伝送の場合 

 

ラダープログラムの場合 

 

■Bit-Bus 

AnyWireアドレス番号と対応接点位置のワードデータの対応は次のようになります。 

 

 接点位置 ｂｉｔ №（１ワード） 

 ｎ１ or ｎ２ 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

入 １ 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

力 ２ 31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

 ￤ ￤ 

N1 １６ 255 254 253 252 251 250 249 248 247 246 245 244 243 242 241 240 

出 １０５ 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

力 １０６ 31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 

 ￤ ￤ 

N2 １２０ 255 254 253 252 251 250 249 248 247 246 245 244 243 242 241 240 

 

ラダープログラムでは、特殊モジュール読み出し用のＲＥＡＤ命令と書き込み用のＷＲＩＴＥ命令を、次のよう

にすることにより内部リレーに置き換え、対応する内部リレーを扱うことにより通常のラダープログラムと同

じようにプログラムできます。 

例えばスロット４に本製品を取付けた場合、次のプログラムにより内部リレーとの対応は 

 

 

特殊モジュール読み出し             ＲＥＡＤ  Ｄ ｋＳＬ ｎ１  

ＳＬ：本製品が実装されているスロットの番号 

ｎ１： 開始接点（接点位置 n1=1～16） 

    1～16   入力データ    

Ｄ  ： 読み出したAFSR01の指定接点の値を代入する先頭デバイス名 

ｋ  ： 転送ワード数（16ビット単位での転送データ数） 

注意 ！ 



プログラム方法 

5－2 

 

 

 

特殊モジュール書き込み             ＷＲＩＴＥ Ｓ ＳＬ ｎ２ ｋ  

Ｓ  ： AFSR01の指定接点に値を書き込む先頭デバイス名（ソースデバイス） 

ＳＬ： AFSR01が実装されているスロットの番号 

ｎ２： 開始接点（接点位置  n2=105～120） 

ｋ  ： 転送ワード数（16ビット単位での転送データ数） 

 

    ｽﾛｯﾄ

番号 

開始

接点 

先頭ﾃﾞ

ﾊﾞｲｽ名 

ﾜｰﾄﾞ

数 

   ＲＥＡＤ ４ １ Ｉ0001 １６ 

   先頭ﾃﾞ

ﾊﾞｲｽ名 

ｽﾛｯﾄ

番号 

開始

接点 

ﾜｰﾄﾞ

数 

  ＷＲＩＴＥ I0257 ４ １０５ １６ 

 

 内部リレー AnyWireのbitアドレス番号 

入力 I 0001～Ｉ 0256 ０～２５５ 

出力 I 0257～I 0512 ０～２５５ 

 

となり、プログラムでは入力の場合内部リレーI 0001～I 0256を入力として扱い、出力の場合I 0257～I 

0512に出力すれば対応するBｉｔ-Bｕsの入出力が行えます。 

 

M033（常時ON） 



プログラム方法 

5－3 

 

■Word-Bus 

AnyWireアドレス番号と対応接点位置のワードデータの対応は次のようになります。 

 

 接点位置 Word № 

 ｎ１ or ｎ２  

入 １７ ０ 

力 １８ １ 

 ￤ ￤ 

N1 ８０ ６３ 

出 １２１ ０ 

力 １２２ １ 

 ￤ ￤ 

N2 １８４ ６３ 

 

ラダープログラムでは、特殊モジュール読み出し用のＲＥＡＤ命令と書き込み用のＷＲＩＴＥ命令を、次のよう

にすることにより内部レジスタに置き換え、対応する内部レジスタを扱うことにより通常のラダープログラム

と同じようにプログラムできます。 

例えばスロット４に本製品を取付けた場合、次のプログラムにより内部レジスタとの対応は 

 

    ｽﾛｯﾄ

番号 

開始

接点 

先頭ﾃﾞ

ﾊﾞｲｽ名 

ﾜｰﾄﾞ

数 

   ＲＥＡＤ ４ １７ Ｄ0001 ６４ 

   先頭ﾃﾞ

ﾊﾞｲｽ名 

ｽﾛｯﾄ

番号 

開始

接点 

ﾜｰﾄﾞ

数 

  ＷＲＩＴＥ Ｄ0065 ４ １２１ ６４ 

 

 内部レジスタ AnyWireのwordアドレス番号 

入力 Ｄ 0001～Ｄ 0064 ０～６３ 

出力 Ｄ 0065～Ｄ 0128 ０～６３ 

となり、プログラムでは入力の場合内部レジスタ Ｄ 0001～Ｄ 0064を入力として扱い、出力の場合 Ｄ 

0065～Ｄ 0128に出力すれば対応するWord－Bｕｓの入出力が行えます。 

M033（常時オン） 
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ＢＡＳＩＣプログラムの場合 

ＢＡＳＩＣプログラムでは入力はＥＮＴＥＲ文によりアクセスします。 

ＥＮＴＥＲ  ｍ，

入力変数

データ位置

スロット番号

ｎ  ＮＯＦＯＲＭＡＴ ; Ｉ

 

ｍ、ｎ ： 数値または数値変数 （n=1～17） 

Ｉ     ： 整数型変数または整数型配列変数 

データ位置で指定された入力データの内容をＩに入力します。 

 

ＥＮＴＥＲ  ｍ

入力変数配列

スロット番号

 ＮＯＦＯＲＭＡＴ ; Ｉ（＊）

 

ｍ、  ：  数値または数値変数  

I(*)  ：  整数型変数一括指定 

全入力データの内容をI(*)に入力します。但し配列の大きさまでです。 

 

ＢＡＳＩＣプログラムでは出力はＯＵＴＰＵＴ文によりアクセスします。 

ＯＵＴＰＵＴ  ｍ，

出力データ

データ位置

スロット番号

ｎ  ＮＯＦＯＲＭＡＴ ; Ｉ

 

ｍ、ｎ ： 数値または数値変数 （n=1～8） 

Ｉ     ： 整数型変数または整数型配列変数 

データ位置で指定された出力データレジスタにＩの内容を出力します。 

または 

ＯＵＴＰＵＴ  ｍ  

出力変数配列

スロット番号

ＮＯＦＯＲＭＡＴ ; Ｉ（＊）

 

ｍ、   ： 数値または数値変数  

I(*)   ： 整数型変数一括指定 

全出力データレジスタにI(*)の内容を出力します。但し配列の大きさまでです。 
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6. 監視機能について 

 

概要 

AnyWire DB A40シリーズのターミナルは固有のアドレス（ＩＤ）番号を持ち本機から送られたアドレス（ＩＤ） 

番号に対し、そのアドレス（ＩＤ）番号をもつターミナルが応答を返すことにより断線検知とターミナルの存在 

確認をしています。 

本機は自動認識操作（後述）によりその時接続されているターミナルのアドレス（ＩＤ）番号をEEPROMに記憶

します。この情報は電源を切っても記憶されています。 

次に登録されたアドレス（ＩＤ）番号を順次送り出し、それに対する応答が無ければ断線として（ALM）LEDに 

より表示し、エラーフラグを返します。 

また異常のあったターミナルのアドレス（ＩＤ）番号を知ることができます。 

 

アドレス自動認識操作 

接続されているターミナルのアドレス（ＩＤ）番号を本機のEEPROMに記憶させることをアドレス自動認識と 

呼びます。 

手順 

1 ターミナルが全て正常に動作していることを確認してください。 

2 （ＳＥＴ）スイッチを（ＳＥＴ）ＬＥＤ（オレンジ色）が点灯するまで 

    押してください。 

3 （ＳＥＴ）ＬＥＤが数秒間点灯して消えればアドレス（ＩＤ）番号の 

   記憶が完了しています。 

 

アドレス自動認識操作は、以下の場合に行ってください。 

・マスタに全てのターミナルが接続され運用を開始する時 

・ターミナルを増設した時 

・ターミナルを削除した時 

・ターミナルのアドレスを変更した時 

 

 短絡などAnyWireBusの異常時や電源投入後またはリセットしてから約５秒間は 

アドレス自動認識操作はできません。 

 運用中に断線エラーが発生した時は、アドレス自動認識操作を行わないでくだ 

さい。断線情報が失われます。 

 ユニワイヤH/Wシリーズターミナルについては、このアドレス自動認識機能は 

対応しません。 

 

監視動作 

登録されたアドレス（ＩＤ）番号を順次送り出しそれに対する応答が無ければ断線として（ALM）LEDにより表示

します。 

またエラーフラグの（Ｂｉｔ ３）を“１”にします。 

この異常情報は電源を切るかエラーリセットするまで保持しています。（７エラーステータスについての項を 

参照してください。） 

 

注意 ！ 
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7. エラーステータスについて 

 

エラーステータスにより伝送ラインの状態を知ることができます。 

エラーステータスはエラーフラグと断線が検知されたアドレス（ＩＤ）番号の数、その異常アドレス（ＩＤ）１６個

からなります。断線によるエラーが発生した場合、アドレス（ＩＤ）番号の数の情報と異常アドレスの情報から

該当するターミナルを知ることができます。 

異常アドレスが１６個以上ある場合、番号の若い順に１６個表示されます。 

 

接点位置 ｂｉｔ Ｎｏ．（１ワード） 

ｎ 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

８１ 異常アドレスの数 エラーフラグ 

８２ 予備 レディフラグ 

８３～８８ 予備 

８９ 異常アドレス１ 

９０ 異常アドレス２ 

９１ 異常アドレス３ 

・ ・ 

・ 

１０３ 異常アドレス１５ 

１０４ 異常アドレス１６ 

 

エラーフラグ 

接点位置を（81）とすることによりエラーフラグと異常アドレスの数を読み込むことができます。 

この状態は（ALM）LEDによっても表示されます。 

エラーが発生した場合対応するビットが”１”になります。 

（Ｂｉｔ ３）は電源を切るかエラーリセット（後述）まで保持されています。 

（Ｂｉｔ ０、１、２）はエラー状態が解除されると”０”になります。保持はしません。 

 

Ｂｉｔ ０ Ｄ－Ｇ間の短絡状態を検出 

Ｂｉｔ １ Ｄ－Ｐ間の短絡状態を検出 

Ｂｉｔ ２ ２４Ｖが供給されていない、または電圧が低い状態を検出 

Ｂｉｔ ３ 断線しているかターミナルの故障、または電源が供給されていない 

状態を検出 

Ｂｉｔ ４～７ 予備 

Ｂｉｔ ８～１５ 異常アドレスの数 
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(1) ラダープログラムの場合 

 

特殊モジュール読み出し             ＲＥＡＤ  ＳＬ 81 

 

Ｄ １  
ＳＬ： 本製品が実装されているスロットの番号 

Ｄ  ： 本製品のエラーステータスの値を代入する先頭デバイス名 

 

(2) ＢＡＳＩＣプログラムの場合 

ＢＡＳＩＣプログラムではＥＮＴＥＲ文によりアクセスします。 

ＥＮＴＥＲ  ｍ， 
入力変数 

データ位置 

スロット番号 

81  ＮＯＦＯＲＭＡＴ  ; Ｉ 

 

ｍ  ： 数値または数値変数  

Ｉ  ： 整数型変数または整数型配列変数 

エラーステータスの値をＩに代入します。 

 

 

エラーステータスのリセット方法 

ＷＲＩＴＥ命令により接点位置（185）に“1”以外の値を書き込んでから“１”を書き込んでください。 

断線などの異常が解消していれば断線フラグが“０”、異常アドレスの数も“０”にリセットされます。 

異常状態が解消されていなければ再び異常フラグと異常アドレスの数、異常アドレスがセットされます。 

リセット後、接点位置（81）のデータは“０”になります。 

電源再投入によってもクリアされます。 

 

異常アドレス 

断線やターミナルの異常が起こったとき、異常なアドレス（ＩＤ）番号が16個まで接点位置（89～104）に書き

込まれます。 

この値は、エラーリセットか電源のOFFまで保持されます。 

 

異常アドレスは次表に従い分類格納されます。 

１６進表示アドレス 内容 

０００～０３Ｆ Word-Bus出力スレーブユニットのアドレス 

２００～２３Ｆ Word-Bus入力スレーブユニットのアドレス 

４００～４ＦＦ Bit-Bus出力スレーブユニットのアドレス 

６００～６ＦＦ Bit-Bus入力スレーブユニットのアドレス 

８００～８ＦＦ Bitty出力スレーブユニットのアドレス 

９００～９ＦＦ Bitty入力スレーブユニットのアドレス 

下位２桁がそのスレーブユニットに設定されているアドレスを示します。 

最上位の桁はスレーブユニットの種別を示します。 
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8. ＬＥＤ表示について 

 

このユニットに接続したAnyWire伝送ラインの状態などが「動作状態LED」部に表示されます。 

表示内容によって、その要因となっている事象が分類されます。 

問題解決の参考としてください。 

 

■正常状態時の表示 

 

 

 

 

 

 

 

*ＳＥＴ（黄） －アドレス自動認識動作時点灯します。 

アドレスの認識が終了してＥＥＰＲＯＭに 

書き込むとき点滅します。 

その間入出力データの更新は行われま 

せんので、ご注意ください。 

**ＡＬＭ（赤）－AnyWire伝送ラインに異常がある場合、 

  点灯/点滅します。 

 

■ALM点灯/点滅の主な要因 

点灯状態 主な原因 

遅い点滅 Ｄ－Ｇ間短絡、またはＤ－２４Ｖ間短絡。 

点灯 Ｄ、Ｇラインの断線。 

速い点滅 ２４Ｖが供給されていない、または電圧が低い。 

   遅い点滅とは、約1秒周期の点滅、速い点滅は約0.2秒周期の点滅です。 

 

 

 

 

RDY（緑） 点灯 

LINK（緑） 点滅 

SET（黄）＊ 消灯（アドレス操作時以外） 

ALM（赤）** 消灯 
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9. 接続について 

 

端子台は脱着の容易なコネクタ端子になっています。 

 

フエニックスコンタクト株式会社 MC 1,5/7-ST-3,81（7極プラグ） 

撚り線： 0.14～1.5mm2 （AWG28～16） 

        [2本挿入の場合 0.14～0.75mm2 を2本使用してください] 

剥き代： 7mm 

締め付けトルク： 0.22～0.25N・m 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

24V、0V、D、Gはそれぞれアドレスユニットまたはターミナルユニットの24V、0V、D、Gと接続してください。 

（各ターミナルの製品説明書を参照ください。） 

 

■電源供給 

 

Ｄ 伝送線です。 

Ｇ 伝送線です。 

２４Ｖ 内部で２４Ｖと接続されています。 

０Ｖ 内部で０Ｖと接続されています。 

２４Ｖ ＤＣ２４Ｖの安定化電源を接続してください。 

（負荷とターミナルに必要な電流＋0.2Ａ以上の容量のもの） ０Ｖ 

ＬＧ ノイズフィルターの中性点に接続されています。 

24V系の電源ノイズによる誤動作がある場合に接地します。 

その場合はPLCの機能接地端子と1点接地としてください。 

※一括電源方式の場合、AFSR01の24V-0V端子間 

  通過電流は5A以内としてください。 
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ターミネータ 

より安定的な伝送品質を確保するため、伝送ライン端にターミネータ(AT4)を接続します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

■ターミネータの接続 

基本 必要 
DBマスタ1台にAT4…1個を最遠端に接続してください。 

伝送距離 100m（総延長） 

200m（ 〃 ） 

500m（ 〃 ） 

1km（ 〃 ） 

各伝送速度に対し共通事項となります。 

■伝送ラインの分岐（伝送距離1km仕様）について 

【接続例】 

幹線500m 

支線200m 

支線300m 

固定の1個 

必要 支線長200m以上の箇所には、端末にAT4…1個を接続してください。 

なお、支線長200m以上が2箇所以上発生する場合は、弊社にご相談く

ださい。 

基本 

A 

B 

AnyWire DB A40シリーズで言う伝送距離の「総延長」とは、 

A+B となります。分岐を行う場合システムで設定した 

最大伝送距離（総延長）を超えない様ご注意ください。 

■総延長について 

マスタ 
スレーブ     スレーブ    スレーブ 

マスタ 

スレーブ 

スレーブ 

スレーブ 

スレーブ 
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10. 伝送所要時間について 

 

入力の場合 

マスタ側では、連続して２回同じデータが続かないと入力エリアのデータを更新しないため（二重照合）、伝

送サイクルタイムは最小１サイクルタイム、最大２サイクルタイムの伝送時間を必要とします。２サイクルタ

イム以下の信号の場合にはタイミングによっては捉えられない場合があります。従って、確実に応答させる

ためには、２サイクルタイムより長い入力信号を与えてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

出力の場合 

スレーブユニット側で二重照合を行っていますので入力の場合と同様に最小１サイクルタイム、最大２サイ

クルタイムの伝送時間を必要とします。 

 

用語 

伝送サイクルタイム ： 伝送される実際のデータの繰り返し伝送時間 

最大伝送遅れ時間 ： マスタ側の処理時間 ＋ 伝送サイクルタイム ＋ スレーブ側信号遅れ時間 

 

 

応答遅れ時間は下図のようになります。 

 

入力データの変化 

入力データの変化 入力データ更新 

入力データ更新 

１サイクルタイム 

２サイクルタイム 

最小伝送サイクル

タイムのケース 

 

最大伝送サイクル

タイムのケース 

 

最大伝送サイクルタイム 

最小伝送サイクルタイム 

入出力機器 

AnyWire 

システム 

PLC 

①入力機器応答時間 

②スレーブ側信号遅れ時間 

③伝送サイクルタイム ⑦伝送サイクルタイム 

④マスタ側処理時間 ⑥マスタ側処理時間 

⑤PLC処理時間 

⑧スレーブ側信号遅れ時間 

⑨出力機器応答時間 

入力 出力 

最大伝送遅れ時間 

 

最大伝送遅れ時間 
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11. トラブルシューティング 

 

まず次のことを確認してください。 

(1) すべてのターミナルの(RDY)ランプが点灯していること。 

(2) すべてのターミナルの(LINK))ランプが点滅していること。 

(3) すべてのターミナルの電源電圧が21.6～27.6Vの範囲にあること。 

(4) 配線、接続が確実であること。 

(5) アドレス設定が正確であること、重複していないこと。 

 

症状別チェックリスト 

症状 チェック項目 

データの入出力が 

できない 

ＡＦＳＲ０１側 

 MODEスイッチが正しく設定されていますか。 

 MODEスイッチで設定したI/O構成とソフトウェアで指定しているI/O番号は 

一致していますか。 

ターミナル側 

 ターミナルに電源が供給されていますか。 

 ターミナルのアドレスは正しく設定されていますか。 

 ターミナルのアドレスが重複設定されていませんか。 

 ターミナルの伝送速度設定、アドレスとAFSR01の設定は整合が取れてい 

 ますか。 

ALM.LED(赤)が点灯 

 D、Gラインが断線していませんか。 

 アドレス自動認識操作を正しくおこないましたか。 

 端子台のねじがゆるんでいませんか。 

ALM.LED(赤)がゆっくり 

点滅 

 D、Gラインが短絡していませんか。 

  

ALM.LED(赤)が速く 

点滅 

 AFSR01に供給しているDC24V電源の電圧は正常ですか。 

 Dと24Vが接触していませんか。 
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12. 中国版RoHS指令 

 
电子信息产品上所示标记是依据SJ/T11364-2006规定，按照电子信息产品污染控制标识要求制定。 

本产品的环保使用期限为10年。如果遵守产品说明书中的操作条件使用电子信息产品，不会发生因产品中的有害物

质泄漏或突发异变而引发严重的环境污染，人身事故，或损坏财产等情况。 

 

的产品中有害物质的名称及含量 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
基于中国标准法的参考规格：GB/T15969.2 

 

 

 

部件名称 有害物质 

铅 

(Pb) 

汞 

(Hg) 

镉 

(Cd) 

六价铬 

[Cr(VI)] 

多溴联苯 

(PBB) 

多溴二苯

醚 

(PBDE) 

安装基板 × ○ ○ ○ ○ ○ 

框架 ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

本表格依据SJ/T11364的规定编制。 

○：表示该有害物质在该部件所有均质材料中的含量均在GB/T26572规定的限量要求以下。 

×：表示该有害物质至少在该部件的某一均质材料中的含量超出GB/T26572规定的限量要求。 
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13. 保証について 

 

■保証期間 

納入品の保証期間は、ご注文主のご指定場所に納入後１箇年とします。 

■保証範囲 

上記保証期間中に、本取扱説明書にしたがった製品仕様範囲内の正常な使用状態 

で故障が生じた場合は、その機器の故障部分の交換または修理を無償で行ない 

ます。 

ただし、つぎに該当する場合は、この保証範囲から除外させていただきます。 

 (1) 需要者側の不適当な取り扱い、ならびに使用による場合。 

 (2) 故障の原因が納入品以外の事由による場合。 

 (3) 納入者以外の改造、または修理による場合。 

 (4) その他、天災、災害などで、納入者側の責にあらざる場合。 

ここでいう保証は納入品単体の保証を意味するもので、納入品の故障により誘発され 

る損害はご容赦いただきます。 

 



変更履歴 

14－1 

 

14. 変更履歴 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

バージョン 日  付 変更内容 

初版 2002.06.12 初回正式版 

1.1版 2002.08.05 AnyWire-DB／UNI-WIRE DBの表現統一 

1.2版 2002.10.22 

P13メモリマップ3.1、3.2エラーリセット表記位置修正 

P11仕様1.6実装制限1.6.2CPUモジュールによる違い項目に 

*Sタイプ追加 

P28接続について8.1ターミネータ追加 

1.3版 2003.04.25 用語統一 

1.4版 2003.05.06 AT4注記変更 

1.5版 2003.10.03 P19特殊モジュール読み出しn=1～16修正 17エラーステータス 

削除、特殊モジュール書き込みn2=105～120に修正 

P28モニタコネクタ注意変更 

1.6版 2004.8.23 ページ番号変更 

1.7版 2006.03.17 保証について追加、連絡先変更 

1.8版 2009.06.29 P2-5 各部の名称、外観寸法図変更、各部に図を補足 

1.9版 2009.08.28 P2-5 シーケンスCPUリスト訂正、追記 

2.0版 2013.08.23 連絡先変更 

2.1版 2015.02.16 P2-5 シーケンスCPUリスト訂正、追記 

2.2版 2019.02.01 2 仕様修正、中国版RoHS指令内容追加、新連絡先 



 

 

 


