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本製品をご使用される前に「注意事項」を必ずご一読の上ご利用をお願い致します。� �
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はじめに

保証範囲
本製品の保証期間は，お買い上げ頂いた日より 3 年間です．保証期間中に弊社の判断により欠陥が判明した場合には，

本製品を弊社に引き取り，修理または交換を行います．保証期間内外に関わらず，弊社製品の使用，供給 (納期) または
故障に起因する，お客様及び第三者が被った，直接，間接，二次的な損害あるいは，遺失利益の損害に付いて，弊社は本
製品の販売価格以上の責任を負わないものとしますので，予めご了承ください．

免責事項
本書に記載された内容に沿わない，製品の取付，接続，設定，運用により生じた損害に対しましては，一切の責任を負
いかねますので，予めご了承ください．本製品は，一般電子機器用 (工作機械・計測機器・FA/OA 機器・通信機器等) に
製造された半導体製品を使用していますので，その誤作動や故障が直接，生命を脅かしたり，身体・財産等に危害を及ぼ
したりする恐れのある装置 (医療機器・交通機器・燃焼機器・安全装置等) に適用できるような設計，意図，または，承
認，保証もされていません．ゆえに本製品の安全性，品質および性能に関しては，本書 (またはカタログ) に記載してあ
ること以外は明示的にも黙示的にも一切保証するものではありませんので，予めご了承ください．保証期間内外に関わら
ず，お客様が行った弊社の承認しない製品の改造または，修理が原因で生じた損害に対しましては，一切の責任を負いか
ねますので，予めご了承ください．本書に記載された内容について，弊社もしくは，第三者の特許権，著作権，商標権，
その他の知的所有権の権利に対する保証または実施権の許諾を行うものではありません．また本書に記載された情報を使
用したことにより第三者の知的所有権等の権利に関わる問題が生じた場合，弊社は，その責任を負いかねますので，予め
ご了承ください．

安全にお使いいただくために
� �

警告� �
本製品のご使用前に、必ず本マニュアル及び付属書類を全て熟読し、内容を理解してから正しくご使用下さい。

• 本製品の知識、安全の情報及び注意事項の全てに付いて習熟してからご使用下さい。
• 本製品には安全対策、対応規格の仕様以上の通信エラー回避等は含まれておりませんので、お客様の方でご配慮願
います。

対象ユーザー
� �

警告� �
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本製品およびマニュアルは、以下の様な、ユーザーを対象としています。* 制御用電子機器、製品が対応する通信規格
についての基本的な知識、パソコン、Windows 及び開発環境等について基本的な知識を有している方。

添付ソフトウェア適合 OS

� �
警告� �

デバイスドライバ，ドライバ関数等の添付ソフトウェアは，Windows10(64bit)においてボードの制御を行う為のソフ
トウェアです．上記以外の OSでのご使用については，弊社営業までお問合せ下さい．

試運転・調整
� �

警告� �
本シリーズ製品を使用し装置を動作させる時は，プログラムのデバッグを充分行ってから動作させてください．プログ
ラムに間違いがありますと，思わぬ動きをすることがあります．

動かしてみるプログラム
� �

警告� �
本製品に添付される「動かしてみる」プログラムは，ボードが正しく設定・装着されているか，動作環境が正しく設定
されているかを確認するとともに，ボードの機能・動作を理解して頂く為のものです．故に使用される機器毎に固有な安
全対策処理等を含んでいませんので，「動かしてみる」プログラムを定常的に機器運転に使用しないで下さい．

サンプルプログラム
� �

警告� �
本製品に添付されるサンプルプログラムは，ボードを制御する手順・制御プログラムの作成方法を理解して頂く為のも
のです．故に使用される機器毎に固有な安全対策処理等を含んでいませんので，サンプルプログラムを定常的に機器運転
に使用しないで下さい．
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ユーザープログラム
� �

警告� �
本製品を使用し装置を動作させる際には，プログラムのデバッグを充分行ってから動作させて下さい．プログラムに間
違いがありますと，思わぬ動きをすることがあります．本製品に添付されるサンプルプログラムまたはマニュアル内の
コード例は，本製品のソフトウェア・ボードの機能・動作を理解して頂く為のものです．故に使用される機器毎に固有な
安全対策処理・エラー処理・例外処理・排他処理等は省略されています．実際にプログラムを作成する場合は，十分に上
記対策等を考慮し，必要な処理を追加してください．
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第 1章

製品の概要

HETN-GN00Mは、拡張ボードとプラグインで任意の In,Outの点数を構成できる I/O製品です。
クレジットカードサイズの本体・拡張ボードと入力、出力を自由に組み合わせられるプラグインモジュールで構成され
ます。
プラグインモジュールは、8点単位で入力/出力を組み合わせて、最大 128点の I/Oを設定できます。
簡易な接続性、省スペースな I/Oを構成できます。

1.1 基本仕様
• インターフェース：Ethernet
• 8点単位で入力/出力を自由に組み合わせ、最大 128点の入出力を設定可能

1.2 基本構成
• ベースモジュール：HETN-GN00M
• DIO拡張ボード：HEM-D1616M
• プラグインモジュール
• HD-INN8/S 8点, 24V 入力, 応答時間 45 [us]

• HD-INF8/S 8点, 24V 入力, 応答時間 5 [us] 高速応答

• HD-OTM8/S 8点, 24V 出力, 応答時間 4 [us]

• HD-IOT8/S 8点, TTL 入出力（スイッチ切替え）, 応答時間 0.04 [us]

• HD-OTD8/S 8点, 24V 出力, 応答時間 200 [us]

1.3 添付ソフトウェア
• デバイスドライバー : Windows10 64bit用。ドライバー関数 DLL。
• HETN-GN00M用動かしてみる ： Windows10 64bit用。
• サンプルプログラム：Windows10 64bit用。VisualStudio2022使用。
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第 2章

ソフトウェアのセットアップ

2.1 デバイスドライバーのインストール
本デバイスをWindowsOSで使用するために、デバイスドライバーをインストールします。

2.1.1 infファイルを使用したインストール
1) driver_x64フォルダにある infファイルを右クリックします。
2) ポップアップメニューで”インストール”を選択します。
3) 正常にインストールされましたという旨のメッセージが出ればインストール完了です。
4) PCを再起動します。

2.2 添付ソフトウェアのインストール
実行ファイルが圧縮されていますので、任意の場所で展開してください。

2.3 デバイスドライバーのアンインストール
1) コントロールパネルから、デバイスマネージャーを選択します。
2) デバイスマネージャーのデバイスツリーから”ユニバーサル シリアル バス デバイス”をクリックします。
3) HETN-GN00Mを右クリックしてポップアップメニューの”削除”を選択します。
4) ”デバイスのアンインストールの確認”ダイアログが表示されるので、”このデバイスのドライバーソフトウェアを
削除する”にチェックを入れて OKボタンを押します。

5) PCを再起動します。
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第 3章

プログラミング

3.1 この文書は
HETN-GN00Mの APIを使用したプログラミングについて、プログラミングを説明するドキュメントです。

3.2 プログラミングのための準備
本デバイスを操作するプログラミングをするために、以下のヘッダを includeし、以下のライブラリをリンクしてくだ
さい。
必要なインクルードファイル、ライブラリファイル

• HETN_GN00M_Lib.h
• HETNGN00M_Lib.lib
• winsock2.h,ws2tcpip.h
• Ws2_32.lib

3.3 操作手順
本デバイスを制御するための基本的な処理手順を以下に示します。
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3.4 デバイスを操作するための準備

▲図 3.1 操作手順フロー

3.4 デバイスを操作するための準備
本デバイスを操作するためには、まずネットワークに接続されている本デバイスの IPアドレスを得る必要があります。
デバイスに割り当てる IPアドレスに関しては、ネットワーク管理者に確認してください。
本デバイスでは、２つの IPアドレス設定の方法があります。- DHCPサーバーから IPアドレスを得る方式- 静的な

IPアドレスをデバイスに割り当てる方式
ネットワーク設定ツールを使用して本デバイスのネットワーク設定を設定する事ができます。詳しくは、ネットワーク
設定ツールのマニュアルを参照してください。
プログラムではデバイスの IPアドレスとポート番号を使用して、ソケットを作成し通信します。

3.5 Winsock2の利用
Windowsでは、Winsock2を使用して socketでのプログラミングを行います。Winsock2では、プログラム開始時に

Winsock2の初期化を行う必要があります。プログラム終了時には、Winsock2の終了処理を行います。
▼リスト 3.1 Winsock2の初期化

WSADATA wsa_data;
if (WSAStartup(MAKEWORD(2, 2), &wsa_data) != 0) {

printf("Winsockの初期化失敗(WSAStartup)\n");
return 2;

}
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第 3章プログラミング

▼リスト 3.2 Winsock2の終了

WSACleanup(); // WinSock2の終了処理

3.6 socketの生成
socketを作成します。

▼リスト 3.3 socketの生成

SOCKET dst_socket = socket(AF_INET, SOCK_STREAM, 0);
if (dst_socket == INVALID_SOCKET) {

printf_s(mess, "Error at socket(): %ld\n", WSAGetLastError());
return -1;

}

3.7 デバイスと socketで接続
デバイスの IPアドレスとポート番号を指定して、ソケットで接続します。

▼リスト 3.4 socketの connect

// sockaddr_in構造体の作成とポート番号、IPタイプの入力
// char server_ip_addr[18]; // デバイスのIPアドレス文字列
// uint16_t port_number; // デバイスのポート番号

struct sockaddr_in dst_addr;
memset(&dst_addr, 0, sizeof(dst_addr));

dst_addr.sin_port = htons(port_number);
dst_addr.sin_family = AF_INET;
inet_pton(dst_addr.sin_family, server_ip_addr, &dst_addr.sin_addr.s_addr);

// 接続処理
int ret = connect(dst_socket, (struct sockaddr*)&dst_addr, sizeof(dst_addr));
if (ret == SOCKET_ERROR) {

printf_s(mess, "接続失敗(サーバIPアドレス: %s : ポート番号 : %d\n", server_ip_addr, port_number);
int error = WSAGetLastError();
switch (error) {
case WSAETIMEDOUT:

printf_s(mess, "接続タイムアウト\n");
break;

}
return -2;

}

3.8 デバイスへコマンドを送信
デバイスを制御するためにコマンドをデバイスへ送信します。コマンドは、詳細は APIリファレンスマニュアルを参

照してください。
socketを指定して、API関数を呼び出す事でコマンドをデバイスへ送る事ができます。
下記のコードでは、デバイスの情報取得コマンドを送信しています。

▼リスト 3.5 送信処理

uint32_t ret = hetnGn00mLib_SendCmd_GetDeviceInfo(dst_socket,0);
if (ret != 0){

// error!
return -1;

}

12



3.9 デバイスからの戻り値を受信

3.9 デバイスからの戻り値を受信
デバイスにコマンド送信が OKとなった場合、次に行うのはデバイスからの戻り値の受信処理です。
受信処理は、Winsock2の recv()を使用します。

▼リスト 3.6 受信処理

struct CmdHed packet;
int ret = recv(socket, (char*)&packet, sizeof(struct CmdHed), 0);

return ret;

コード中の”struct CmdHed Packet”は、デバイスからの受信データのパケットの定義です。デバイスは struct
CmdHed型のパケットを返送してきます。
▼リスト 3.7 CmdHed 構造体

struct CmdHed {
uint8_t magicNo; // コマンドヘッダ識別子 'E'
uint8_t size; // パケットサイズ（ヘッダ＋データ）
uint8_t flag; // フラグ
uint8_t cmdNo; // コマンド番号
uint8_t param[4]; // パラメータ or データ

};

ほとんどのコマンドは、struct CmdHed の param メンバに戻り値を返します。コマンドによって戻り値は変わり
ます。
コマンドとコマンドの戻り値については、技術情報の項目で詳しく説明しています。

▼リスト 3.8 受信パケット内容の確認

if (packet.cmdNo != CMD_GETDEVINFO) {
printf_s(mess, 255, "コマンド受信エラー : 別のコマンドの戻り値を受信しました : CmdNo 0x%04x", packet.cmdNo);
return -1;

}
uint8_t exbordcnt;
uint16_t chkbit;

char mess[256];
switch (packet.flag & ETH_COMMAND_FLAG_MASK) {
case 0: // ファームウェアVer,ボードID

printf_s("firmware version : 0x%02x\n", packet.param[0]); // ファームウェアバージョン
printf_s("Board ID : 0x%x%x\n", packet.param[2], packet.param[1]); // ボードID
break;

case 1: // 拡張ボード接続状態、プラグイン接続状態取得
// 拡張ボード接続状態
exbordcnt = 0;
chkbit = 0x1;
for (int i = 0; i < 4; i++) {

if (chkbit & packet.param[0])
exbordcnt++;

chkbit = chkbit << 1;
}
printf_s("connected ext board : %d\n", exbordcnt);
if (exbordcnt) {

uint16_t* pPlugType = (uint16_t*)&packet.param[2];
// プラグイン接続状態
chkbit = 0x0001;
for (uint8_t i = 0; i < exbordcnt; i++) {

sprintf_s(mess, 255, "ext board[%d] connected plugin : ", i);
for (uint8_t j = 0; j < 4; j++) {

if (chkbit & *pPlugType)
strcat_s(mess, 255, "in ");

else
strcat_s(mess, 255, "out ");

chkbit = chkbit << 1;
}
printf_s(mess);

}
}
else {

printf_s("No connected ext board.");
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第 3章プログラミング

}
break;

case 2: // プロダクトID
printf_s("Product ID : 0x%02x%02x \n", packet.param[1], packet.param[0]);
break;

}

3.10 socketをクローズ
デバイスを制御を終了しアプリケーションを終了する場合には、socketをクローズする必要があります。

▼リスト 3.9 socketのクローズ

closesocket(dst_socket);
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第 4章

技術情報

4.1 この文書は
HETN-GN00Mの APIを使用したプログラミングについて、技術情報を説明するドキュメントです。

4.2 HETN-GN00Mの制御プログラミング概要
HETN-GN00Mでは、ethernet,TCP/IPプロトコル、socketを利用してデバイスの制御を行います。
HETN-GN00Mを制御するためのプログラミングの基本的な流れは以下のようになります。

• 基本的な流れ

1. 操作したいデバイスと socket通信接続
2. デバイスへコマンドを送信
3. デバイスからの戻り値を受信
4. socketをクローズ

実際の手順などはプログラミングの項を参照ください。
ここでは、HETN-GN00Mを制御するための基本的な情報とデバッグなどで役立つ技術情報を説明します。

4.3 HETN-GN00Mの制御
HETN-GN00M（以降、デバイス）は、アプリケーション（以降、ホスト）とコマンドパケットをやり取りする事で制
御できます。
コマンドパケットとは、本デバイスとホスト間でやり取りされるデータの塊を言います。
コマンドパケットの送信、受信などの処理はすべてライブラリの関数で行う事ができます。
ライブラリの関数を使用して、コマンドパケットを送信します。デバイスからの応答もコマンドパケットで返され
ます。

4.4 HETN-GN00Mの通信パケット情報
ここからは、HETN-GN00Mのコマンドパケットについて説明します。
本デバイスとホスト間でやり取りされるデータの塊をコマンドパケットと言います。
コマンドは、HETN-GN00Mのライブラリを使用して送信します。
ここでは、アプリケーションのデバッグなどで有用なパケットの詳細を説明します。
コマンドはコマンドパケットとして、デバイスへ送信されます。
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4.5 コマンドパケットフォーマット

▼表 4.1 コマンドパケットフォーマット
オフセット 意味 サイズ (byte) 備考
0x00 コマンドヘッダ識別子’E’ 1
0x01 パケットサイズ（ヘッダ＋データ） 1
0x02 フラグ 1
0x03 コマンド番号 1
0x04 パラメータ or データ 1
0x05 パラメータ or データ 1
0x06 パラメータ or データ 1
0x07 パラメータ or データ 1

4.6 コマンドヘッダ
パケット解析のための識別子です。45h(ASCIIコードで’E’)がパケット先頭に書かれています。

4.7 パケットサイズ
パケットサイズには、コマンドパケットのデータサイズ (8byte)とデータのサイズの合計が設定されます。

4.8 フラグ
コマンドによって設定する値が変わります。またデバイスからの応答パケットにも、デバイスによって設定されます。

4.9 コマンド番号
コマンド番号は、1byteで表される番号です。
以下に、コマンド Noとパラメータを示します。

4.10 デバイス情報読み出しコマンド
デバイス情報を読み出すコマンドは、以下の情報をホスト側に送信する。
- ファームウェアバージョン- ボード ID - 拡張ボード接続状態- プラグイン接続状態- プロダクト ID
取得 OKの場合には戻り値に 0、何らかのエラーの場合には 0以外が戻り値となる。エラーの場合には、戻り値以外は
返送しない。

▼表 4.2 デバイス情報読み出しコマンド送信パケット
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0-2 フラグ
0x03 0 コマンド No
0x04 x パラメータ
0x05 0
0x06 0
0x07 0

フラグ:
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4.11 スキャン設定/取得コマンド

0:ファームウェアバージョン、ボード ID取得
1:拡張ボード接続状態、プラグイン接続状態取得
2:プロダクト ID

▼表 4.3 デバイス情報読み出しコマンド受信パケットフラグ 0 の場合
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0 フラグ
0x03 0 コマンド No
0x04 x ファームウェアバージョン
0x05 x ボード ID(Low)
0x06 x ボード ID(Hi)
0x07 0

▼表 4.4 デバイス情報読み出しコマンド受信パケットフラグ 1 の場合
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 1 フラグ
0x03 0 コマンド No
0x04 x 拡張ボード接続状態
0x05 0
0x06 x プラグイン接続状態 (拡張ボード 0-1)
0x07 x プラグイン接続状態 (拡張ボード 2-3)

▼表 4.5 デバイス情報読み出しコマンド受信パケットフラグ 2 の場合
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 2 フラグ
0x03 0 コマンド No
0x04 x プロダクト ID(Low)
0x05 x プロダクト ID(Hi)
0x06 0
0x07 0

4.11 スキャン設定/取得コマンド
プラグインの状態をスキャンする間隔を設定するコマンド。
スキャン間隔は、0x0000~0xffff（40ns~2.6214ms）で設定する。
スキャン間隔 0と 1は 40nsとなる。
設定 OKの場合には戻り値 0、何らかのエラーの場合には 0以外が戻り値となる。
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▼表 4.6 スキャン設定/取得コマンド送信パケット

オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0 or 1 フラグ 0:取得 1:設定
0x03 1 コマンド No
0x04 x フラグ 1の場合：スキャン間隔 (Low)パラメータ
0x05 x フラグ 1の場合：スキャン間隔 (Hi)パラメータ
0x06 0
0x07 0

▼表 4.7 スキャン設定/取得コマンド受信パケット
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0 or 1 フラグ 0:取得 1:設定
0x03 1 コマンド No
0x04 0 フラグ 0の場合：スキャン間隔 (Low)パラメータ
0x05 0 フラグ 0の場合：スキャン間隔 (Low)パラメータ
0x06 0
0x07 0

4.12 I/O読み出しコマンド
プラグインの状態を読み出す。データは拡張ボード単位で戻ってくる。
設定 OKの場合には戻り値 0、何らかのエラーの場合には 0以外が戻り値となる。

▼表 4.8 I/O 読み出しコマンド送信パケット
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0x0-0xf フラグ 拡張ボード 0-3
0x03 2 コマンド No
0x04 0
0x05 0
0x06 0
0x07 0

フラグ：ビットアサイン
0x01:拡張ボード 0
0x02:拡張ボード 1
0x04:拡張ボード 2
0x08:拡張ボード 3
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4.13 I/O書き出しコマンド
▼表 4.9 I/O 読み出しコマンド受信パケット

オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0-3 フラグ 拡張ボード n
0x03 2 コマンド No
0x04 x 拡張ボード n プラグイン 0データ
0x05 x 拡張ボード n プラグイン 1データ
0x06 x 拡張ボード n プラグイン 2データ
0x07 x 拡張ボード n プラグイン 3データ

拡張ボードの指定数分だけ受信パケットがデバイスから送信されてくる。

4.13 I/O書き出しコマンド
プラグインにデータを書き出す。データは拡張ボード単位で設定する。
設定 OKの場合には戻り値 0、何らかのエラーの場合には 0以外が戻り値となる。

▼表 4.10 I/O 書き出しコマンド送信パケット
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0-3 フラグ 拡張ボード n
0x03 3 コマンド No
0x04 x 拡張ボード n プラグイン 0データ
0x05 x 拡張ボード n プラグイン 1データ
0x06 x 拡張ボード n プラグイン 2データ
0x07 x 拡張ボード n プラグイン 3データ

▼表 4.11 I/O 書き出しコマンド受信パケット
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0-3 フラグ 拡張ボード n
0x03 3 コマンド No
0x04 x 戻り値 (Low Low)
0x05 x 戻り値 (Low Hi)
0x06 x 戻り値 (Hi Low)
0x07 x 戻り値 (Hi Hi)

4.14 連続 I/O読み出しコマンド
連続的にプラグインの状態を読み出す。読み出し周期は、パラメータで設定する。
設定 OKの場合には戻り値 0、何らかのエラーの場合には 0以外が戻り値となる。
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▼表 4.12 連続 I/O 読み出しコマンド送信パケット

オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0x0-0xf フラグ 拡張ボード 0-3
0x03 5 コマンド No
0x04 x 読み出し周期 (Low Low)
0x05 x 読み出し周期 (Low Hi)
0x06 x 読み出し周期 (Hi Low)
0x07 x 読み出し周期 (Hi Hi)

フラグ：ビットアサイン
0x01:拡張ボード 0
0x02:拡張ボード 1
0x04:拡張ボード 2
0x08:拡張ボード 3
0x10:読み込みスタート
0x80:読み込みエンド

▼表 4.13 連続 I/O 読み出しコマンド受信パケット
オフセット 内容 備考
0x00 パケットヘッダ識別子 (0x48)’H’
0x01 8 データサイズ
0x02 0-3 フラグ 拡張ボード n
0x03 5 コマンド No
0x04 x 拡張ボード n プラグイン 0データ
0x05 x 拡張ボード n プラグイン 1データ
0x06 x 拡張ボード n プラグイン 2データ
0x07 x 拡張ボード n プラグイン 3データ

拡張ボードの指定数分だけ受信パケットがデバイスから送信されてくる。
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第 5章

サンプルプログラム

5.1 概要
添付サンプルプログラム"SampHetnGn00M"は、HETN-GN00Mでデバイス情報を読み出すサンプルプログラムです。

5.2 動作環境
• OS : Windows10 64bit
• Tool : Visual Studio2022
• 言語 : C++
• HETN-GN00M × 1枚

5.3 機能
• 下記の機能が実行可能です。

– デバイス情報取得コマンド送信
– デバイス情報受信

サンプルプログラム起動後、指定 IPアドレスのデバイスと socket接続しデバイス情報取得コマンドを送信します。
デバイス情報を受信し、コンソール画面へ情報を表示します。
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付録 A

用語 集

プラグイン IOシリーズ HETN-GN00Mを使用する上で必要な用語集です。

IPアドレス
ネットワーク上で各デバイスに割り当てられるアドレスです。HETN-GN00M では IPV4 のアドレスを使用し
ます。

IPv4
"Internet Protocol Version 4"の略称。32bit を 8bit づつで区切り、192.168.0.1 のような表記でアドレスを表し
ます。

DHCPサーバー
DHCPは"Dynamic Host Configuration Protocol"の略で、DHCPサーバーはデバイスやネットワーク機器への
IPアドレスを自動で割り振るためのサーバーです。

DHCPクライアント
DHCP サーバーから IP アドレスを割り振ってもらうデバイスを DHCP クライアントと言います。デバイスは
DHCPサーバーのアドレスを指定して IPアドレスを割り振ってもらいます。

DNSサーバー
DNS とは"Domain Name System"の略で、ネットワーク上のドメインを管理・運用するためのシステムです。
DNSサーバーは、IPアドレスとドメインを管理、検索するサーバーです。問い合わせされたドメインから IPア
ドレスを探します。

DNSクライアント
DNSサーバーへ問い合わせを行うクライアントです。

USB
Universal Serial Busインターフェースです。非同期シリアル転送を行います。

プラグインモジュール
入力と出力の 2 種類でそれぞれ、高速タイプと標準タイプのモジュールがあります。1 モジュールあたり 8 点の
INもしくは OUTがあります。

拡張ボード
通信ボード、拡張ボードに接続して使用します。接続枚数は 4枚です。プラグインモジュールを最大 4つ挿入する
事ができます。

ボード ID
本ボードを複数枚 PCへインストールする場合にソフトウェアが制御すべきボードを識別するために使用します。
0～Fで設定します。
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更新履歴

2023/03/30 Ver. 1.0
初版。基本的な項目を記述。
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