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1. 動作環境 

本章では、Embedded Target V6.10.00の動作環境を説明します。 

1.1 対象オペレーティングシステム 

Embedded Target V6.10.00が動作対象とするオペレーティングシステムは以下のとおりです。 

 

- Microsoft® Windows® 10 (64-bit) 

- Microsoft Windows® 11 (64-bit) (推奨) 

 

1.2 対象MATLAB®バージョン 

Embedded Target V6.10.00が動作対象とする MATLAB®のバージョンは以下のとおりです。 

R2018b, R2022b, R2023a, R2023b, R2024a, R2024b, R2025a, R2025b 

 

1.3 対象 IDE 

Embedded Target V6.10.00が動作対象とする IDEおよびそのバージョンは以下のとおりです。 

- CS+ V8.15.00 

- e2 studio 2025-10, 2025-12 

 

1.4 対象ツールチェーン 

Embedded Target V6.10.00が対象とするツールチェーンは以下の通りです。 

Device Family Renesas GNU Arm Embedded 

RL78 Yes (CC-RL) No 

RX Yes (CC-RX) No 

RA/ARM No Yes 

 

1.5 対象デバイス 

Embedded Target V6.10.00が対象とするデバイスは以下を参照してください。 

https://www.renesas.com/embedded-target * 

 

2. V6.10.00での変更点 

本章では V6.10.00での変更点を説明します。 

 

1. R2022aはサポート対象から外れました。 

2. サポートする IDEに CS+ V8.15.00、e2 studio 2025-10, e2 studio 2025-12を追加しました。 

また、CS+ V8.14.00、e2 studio 2025-04.1、e2 studio 2025-07はサポートの対象から外れました。 

3. 本製品を無償化しました。 

4. RAマルチコアデバイスの時間測定方式にソフトトレースを使用した方式を追加しました。 

5. e2 studioで RXのプロジェクト生成時にスマート・コンフィグレータを使用したプロジェクトを生

成できるようにしました。  

https://www.renesas.com/embedded-target
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3. 注意事項 

本章では、Embedded Target を使用する上での制約事項、注意事項について説明しています。 

3.1 MATLAB®と Embedded Target のインストール 

Windows 10®に MATLAB®と Embedded Targetをインストールする場合、それぞれ UAC(User Account 

Control)対象となるフォルダ(“<システムドライブ>:¥Program Files”または“<system drive>:¥Program Files 

(x86)”)以外にインストールする必要があります。もし UAC対象となるフォルダにインストールした場合

は、MEXビルドできない問題や、MATLAB®パス設定が保存できない問題等が発生し、Embedded Target を

利用することができません。 

3.2 他のMATLAB®バージョンで Embedded Target を使用する場合 

本パッケージでは MATLAB® R2018b、R2022b～R2025bを推奨しています。R2018bと R2022b以前の

バージョンおよび、R2025b以降のバージョンでご使用の際は、サポート状況をお問い合わせ先にご確認く

ださい。 

3.3 定義されたコード生成手順 

適切でない設定は、PILシミュレーション中に異常な動作の原因となります。その場合、Simulink®モデル

を再度作成して MATLAB®/Simulink®によって定義されたデフォルト設定を入手し、コード生成するために

定義された手順に従ってください。 

3.4 パスやブロック名に使用できる文字列 

Simulink®モデルが保存されているパスや、コード生成対象のブロック名には、2 バイト文字（日本語

等）、スペース、スラッシュ、改行、ハイフンは使わないでください。コード生成対象のブロック名に 2 バ

イト文字（日本語等）を使った場合は MATLAB®が置き換えた文字列に、ハイフン、スペースを使った場合

はそれ以降が省略された文字列になり、Embedded Targetの一連の動作は可能ですが、動作は保証しませ

ん。 

3.5 コード生成フォルダへのパスの長さ 

Windows®のプラットフォームには、ファイル、ディレクトリへのパスの長さに制約があり、CS+/e2 

studio にもこの制約はあります。Simulink®モデルによって生成されたソースコードを含むコード生成フォル

ダへのパスが長い場合、CS+/e2 studio はそのプロジェクトをビルドすることができません。その場合、

コード生成フォルダに短いパスを使用してください。または、[プロパティ]ページ-[ファイル情報]-[絶対パス

で保存]に“はい”を設定して、絶対パスにソース・ファイルを保存してください。[プロパティ]ページは、

ソース・ファイルを右クリックし、プロパティを選択すると、開くことができます。 

3.6 double型データの扱い 

Simulink®モデルでは、double 型は 8バイトデータとして扱います。一方、CS+/e2 studioの RXでも

Simulink®と同様に double 型を 8バイトデータとして扱います。 

尚、RXで double型をご使用の場合は、コンフィギュレーション パラメーター ダイアログの[ハード

ウェア実行]において、[RX]を選択します。CS+/e2 studioのプロパティでは、[倍精度として扱う

(dbl_size=8)]を設定してください。コンフィギュレーション パラメーターと CS+/e2 studioプロパティ設定

が必ず一致するように設定してください。 

一方、RL78では 8バイトはサポートしていません。Simulink®モデルが 8 バイトデータを含んでいないこ

とを確認してください。データサイズのミスマッチは PILシミュレーション失敗の原因となります。 

3.7 エンディアンの扱い 

RXでは、リトルエンディアンとビッグエンディアンを選択することができます。各ツールのデフォルト

の設定はリトルエンディアンになっているため、ビッグエンディアンを選択する場合は、以下の設定を行っ

てください。 
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- コンフィギュレーション パラメーター ダイアログの[ハードウェア実行]-[バイト順]において、

[ビッグエンディアン]を選択してください。 

- CS+/e2 studio プロパティでは、[Big-endian(-endian=big)] を設定してください。コンフィギュレー

ション パラメーターと CS+/e2 studioプロパティ設定が必ず一致するように設定してください。 

3.8 コンフィギュレーション パラメーター ダイアログでのデバイスの選択 

コンフィギュレーション パラメーター ダイアログの[Select Device Name]ボタンを押して、デバイスの

選択をする際や、[Device List Update]ボタンを押して、デバイスリスト情報を更新する際に、[IDE install 

directory]に CS+/e2 studio インストールフォルダパス情報が正しく設定されていない場合、エラー・ダイア

ログを表示します。 

 

 

図 3-1 エラー・ダイアログ 

選択可能なデバイス情報リストをダイアログ表示する際に、CS+/e2 studio 環境のデバイス依存情報ファ

イルの参照が必要となるため、あらかじめ CS+/e2 studioのインストールフォルダパス情報を[IDE install 

directory]に正しく設定しておいてください。 

3.9 モデル・ファイルの上書き保存 

サブシステムブロックをコード生成の対象にした場合、モデル・ウィンドウから検証環境の作成処理を行

うと、モデル・ファイルの内容を上書します。検証環境の作成処理後にモデル・ファイルを別名で保存する

か、MATLAB®コマンド・ウィンドウで、“ecpils_build”コマンドを使用して検証環境の作成処理を実行して

ください。“ecpils_build”コマンドは、あらかじめコピーしたモデル・ファイルを使って検証環境の作成処理

を行うため、元のモデル・ファイルは上書きしません。 

3.10 モデル選択デバイスのメモリ容量不足 

CS+/e2 studio でビルドエラーになる場合や、デバッグツールへのダウンロードでエラーになる場合は、

ご使用のデバイスのメモリサイズが足りない可能性があります。メモリサイズの大きいデバイスを選択して

ください。 

3.11 PILシミュレーションモデルのターゲットプログラムで使用されるメモリ領域 

Embedded Targetでは、PILシミュレーションでのデータ送受信処理の一部をターゲットプログラムで

行っています。現在、ターゲットプログラムでは、PILシミュレーション用のデータを格納するためのメモ

リをデフォルトで 3000バイト確保しています。コード生成対象のブロック、および、モデルの入出力で扱

うデータのサイズが必要となるため、3000バイトで足りない場合や、メモリ使用量を抑制する必要がある

場合には、“Embedded Target Options”の“Buffer Size”の「3000」の値を適切な数値に修正してくださ

い。 

一般的に RL78 ファミリのデバイスのハードウェアリソースは他ファミリのデバイスに比べ小さいです。

RL78ファミリでは、RAM サイズ不足のため一部の大規模または複雑なモデルを構築しての PIL シミュレー

ションを実行することができません。PILシミュレーション実行中に使用されるターゲット RAM領域サイ

ズの下限は“768バイト + ユーザが作成したモデル・ブロックが使用するメモリサイズ”です。 

3.12 ブレーク・ポイントの設定 

アルゴリズムの対象デバイスでの検証において実行時間を測定する場合、Embedded Target が自動的にブ

レーク・ポイントを設定します。ユーザがそのブレーク・ポイントを削除することや、新たに設定すること
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を禁止しています。ブレーク・ポイントの削除や、新たな設定によって PIL シミュレーションが異常動作と

なることがあります。特に、実行時間測定結果は正しい測定結果が得られません。その場合は、MATLAB®

および、CS+/e2 studioを終了して、検証環境の作成からやり直してください。 

備考 Embedded Target が自動で設定したブレーク・ポイントは、PIL シミュレーション終了後に、自動的に

ブレーク・ポイントを削除します。実行時間を測定しない場合、Embedded Target はブレーク・ポイ

ントを設定しません。 

3.13 データ通信の同期 

PILシミュレーション中に Simulink®側でシミュレーションを一時停止したのち、CS+/e2 studio 側でブ

レーク・ポイントの設定や、ステップ／スタート／ストップを操作することを禁止しています。CS+/e2 

studio 側で操作した場合は、PIL シミュレーションが異常動作となることがあります。その場合は、

MATLAB®および、CS+/e2 studio を終了して、検証環境の作成からやり直してください。 

3.14 以前の Embedded Target で作成したモデルの読込み 

Embedded Target 本バージョンの環境において、古い ECPILS バージョンで作成したモデル・ファイル

を開いた際に、MATLAB®コマンド・ウィンドウに下記の警告メッセージが出力される場合があります。  

これは、コンフィギュレーション パラメーター ダイアログで選択する項目の仕様を変更したためです。

本バージョン環境でモデル・ファイルを上書き保存後は、警告メッセージは表示されなくなりますので、警

告に対する処置は必要ありません。 

 

警告: <モデル名>, <行番号>行: 値 ‘<String1>’はパラメータ ‘<Parameter>’ と矛盾しています。 

3.15 PILシミュレーションエラー 

PILシミュレーション処理で、CS+/e2 studio上で動作するターゲットでエラーが発生した場合、下記の

MATLAB®のエラー・ダイアログが出力されることがあります。さまざまな原因が考えられますが、原因の

一つとして、PILシミュレーション実行時に、CS+/e2 studio 上で動作するターゲットから MATLAB®へ送信

するデータのサイズが、通信バッファのサイズを超えているために通信ができない、などが考えられます。

その場合、Embedded Target Options で定義されている Buffer Sizeの「3000」の値を適切な数値に修正し

てください。 

3.16 リセット発生による PILシミュレーションの問題 

PILシミュレーション実行中に、リセット信号発生により、PILシミュレーションに問題が発生すること

があります。WDT の停止や、CS+/e2 studioデバッグ・ツールの[デバッグ・ツール設定]-[入力信号のマス

ク]において、リセット信号をマスクする等の対応を行ってください。 

3.17 実行時間測定結果 

CS+/e2 studio のデバッグツールには、計測可能時間の範囲があります。Embedded Target で実行した時

間が CS+/e2 studioデバッグツールの計測可能時間の最小時間よりも短い場合は、実行時間測定結果は 0ns

になります。 

3.18 サブシステムと参照先/最上位モデルの同じフォルダ下での実行 

同じフォルダにサブシステムと参照先/最上位モデルを置いて Embedded Target を実行する場合、サブシ

ステムのビルド後に参照先/最上位モデルを実行する場合は、古い作業フォルダ slprj を削除し、シミュレー

ションを開始してください。 

3.19 複素数データを扱うモデル 

複素数データを扱う MATLAB®/Simulink®モデル(サブシステム)からのコード生成に対応していません。 
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3.20 MATLAB®の不十分なメモリバッファエリア 

コード生成中にエラーが発生した場合、Windows®プラットフォームの MATLAB®アプリケーションに割り

当てられたサイズに制限があるため、MATLAB®は作業に十分なメモリバッファを確保することができませ

ん。そのような場合、MATLAB®コマンド・ウィンドウに “help memory”と入力し、指示に従って下さい。 

3.21 CS+/e2 studio初期化での不具合 

CS+/e2 studio がロード・モジュールのビルドやダウンロードをできない場合、テスト環境を再度生成し

てください。 

3.22 PILシミュレーションコード生成中の不十分なライブラリリンク 

PILシミュレーションのコード生成中、MATLAB®のビルトインライブラリ rtIOStream が不一致であるた

め、MEXコンパイラは MATLAB®によって生成されたソースコードをコンパイルできない場合があります。

ライブラリを削除し、テスト環境を再度生成してください。 

3.23 MathWorks社提示の情報確認 

Embedded Targetは、MATLAB®/Simulink®および、Embedded Coder®の PILのしくみを利用していま

す。よって、MathWorks 社から提示されている情報(ヘルプおよび、リリースノート等)をご確認の上、ご利

用ください。 

3.24 e2 studio で RA プロジェクト作成時に他バージョンの FSP または GCC ARM 

Embeddedの使用 

e2 studioで RAファミリのプロジェクトを作成するとき、FSPまたは GCC ARM Embedded バージョン

が e2 studioのパッケージに含まれているバージョンと異なる場合があります。もし既定のバージョンの

FSPまたは GCC ARM Embedded のバージョンが正しくないとき、プロジェクト作成は失敗します。正し

いバージョンを指定するには、“Embedded Target Options”の”FSP Version”または”GCC ARM Embedded 

Version”の値を変更してください。 

3.25 モデル名とブロック名の長さについて 

Simulink®モデルの名前とブロック名が長い場合、e2 studio でのビルド時にエラーが発生する場合があり

ます。 

モデルを変換する場合： 

• Embedded Target 作成のマクロ名： + “_” + (“ECPILS_block_no.h”で定義された名前)  

• 変換されたモデル名: _multicore  

• MATLAB® コード生成が作成する関数名：_multicore + “_” +  

関数名の文字数の長さは制限されています(デフォルトは 31 文字)。したがって、_multicore + "_" + 制限

文字より大きい場合、文字列_multicore は一部取り除かれます。これにより、文字列_multicore が取り除か

れた場合にエラーが発生する可能性があります。なぜなら、その時点ではマクロ名と関数名が同じだからで

す。 

この問題を解決するには、次の解決策があります： 

• 解決策：モデルのパラメーター MaxIdLength によって関数名の最大長を変更します。

MATLAB®コマンドウィンドウから次のコマンドを実行します。“>>”はコマンドプロ

ンプト、[Enter]は Enterキーの入力を示します。 

例：  

>> set_param([Model name], ‘MaxIdLength’, [Value])[Enter] 

 

備考 https://www.mathworks.com/help/rtw/ref/maximum-identifier-length.html を参照 

 

https://www.mathworks.com/help/rtw/ref/maximum-identifier-length.html
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3.26 RA8マルチコアデバイスと e2 studioによる PILシミュレーションの実行 

RA8マルチコアデバイスと e2 studioで[Target MCU]が” Multi-Core MCU”の PILシミュレーションを実行

は次の条件でのみサポートされます： 

• e2 studioのバージョンが2025-01以降 

• FSPのバージョンが5.8.0以降 

• Device nameがRA8マルチコアデバイス 

 

3.27 RA8マルチコアデバイスの PILシミュレーション時の TrustZone®プロジェクト作成 

RA8マルチコアデバイスでは PILシミュレーション実行時の TrustZone®プロジェクト作成をサポートし

ません。 

3.28 RA8マルチコアデバイスの PILシミュレーション実行の e2 studio 2025-01での制限 

プロジェクト作成成功ダイアログが表示されたら、cpu1のプロジェクトのビルド構成を以下の手順で設

定します： 

• ステップ1：cpu1のプロジェクトにフォーカスし、"C/C++ Project Settings" を選択します。 

 

図 3-2 "C/C++ Project Settings" の選択 



Embedded Target V6.10.00 リリースノート 

R20UT5788JJ0100  Rev.1.00  Page 9 of 11 

Feb.01.26  

• ステップ 2：以下の様に設定します。 

 

• ステップ3: [適用して閉じる]を押下します。 

 

3.29 変換済みのモデル(モデル変換適用)の PILシミュレーション実行 

変換済みモデルに対する PILシミュレーションは、モデル変換プロセス完了直後に実行する必要があるこ

とに注意してください。変換済みモデルが存在するフォルダと同じフォルダ上で他のアクションを実行する

場合、Embedded Targetの動作は保証できません。また以前 Embedded Target で生成された e2 studioプロ

ジェクトを別の設定モデルに再利用しないでください。 

 

3.30 RXスマート・コンフィグレータで生成したプロジェクトで e2 studioのシミュレータ

を使用した PILシミュレーション実行 

RXスマート・コンフィグレータで生成したプロジェクトで PILシミュレーションを正常に行うには、プ

ロジェクトフォルダ以下の¥src¥r_bsp¥mcu¥<デバイス・シリーズ>¥mcu_clocks.c の clock_source_select()

関数をコメントアウトしてください。 

 

3.31 FSP V6.0.0を使用して生成したRAマルチコアプロジェクトでのPILシミュレーショ

ン実行 

FSP V6.0.0を使ってマルチコアプロジェクトのデバッグを行うと、エラーが発生することがあります。

この問題は FSP V6.1.0以降で修正されています。 

ただし、FSP V6.0.0 で動作させたい場合は、以下のリンクの回避策を実施してください。 

RA8P1 May Operate Incorrectly During Startup 

  

図 3-3 "C/C++ Project Settings" の設定 

https://github.com/renesas/fsp/issues/409
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4. 制限事項 

本章では、Embedded Target V6.10.00の制限事項について説明します。 

4.1 時間計測機能をサポートできない 

Embedded Target V6.10.00では以下のケースで時間計測機能をサポートしません。  

⎯ CS+でデバッグツールに EZ Emulator を使用したとき 

⎯ CS+/e2 studio でデバッグツールに COM Portを使用したとき 

⎯ e2 studioでデバッグツールに Simulator を使用したとき 
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製品ご使用上の注意事項 
ここでは、マイコン製品全体に適用する「使用上の注意事項」について説明します。個別の使用上の注意事項については、本ドキュメントおよびテク

ニカルアップデートを参照してください。 

1. 静電気対策 

CMOS 製品の取り扱いの際は静電気防止を心がけてください。CMOS 製品は強い静電気によってゲート絶縁破壊を生じることがあります。運搬や保

存の際には、当社が出荷梱包に使用している導電性のトレーやマガジンケース、導電性の緩衝材、金属ケースなどを利用し、組み立て工程にはアー

スを施してください。プラスチック板上に放置したり、端子を触ったりしないでください。また、CMOS 製品を実装したボードについても同様の扱

いをしてください。 

2. 電源投入時の処置 

電源投入時は、製品の状態は不定です。電源投入時には、LSI の内部回路の状態は不確定であり、レジスタの設定や各端子の状態は不定です。外部

リセット端子でリセットする製品の場合、電源投入からリセットが有効になるまでの期間、端子の状態は保証できません。同様に、内蔵パワーオン

リセット機能を使用してリセットする製品の場合、電源投入からリセットのかかる一定電圧に達するまでの期間、端子の状態は保証できません。 

3. 電源オフ時における入力信号 

当該製品の電源がオフ状態のときに、入力信号や入出力プルアップ電源を入れないでください。入力信号や入出力プルアップ電源からの電流注入に

より、誤動作を引き起こしたり、異常電流が流れ内部素子を劣化させたりする場合があります。資料中に「電源オフ時における入力信号」について

の記載のある製品は、その内容を守ってください。 

4. 未使用端子の処理 

未使用端子は、「未使用端子の処理」に従って処理してください。CMOS 製品の入力端子のインピーダンスは、一般に、ハイインピーダンスとなっ

ています。未使用端子を開放状態で動作させると、誘導現象により、LSI 周辺のノイズが印加され、LSI 内部で貫通電流が流れたり、入力信号と認識

されて誤動作を起こす恐れがあります。 

5. クロックについて 

リセット時は、クロックが安定した後、リセットを解除してください。プログラム実行中のクロック切り替え時は、切り替え先クロックが安定した

後に切り替えてください。リセット時、外部発振子（または外部発振回路）を用いたクロックで動作を開始するシステムでは、クロックが十分安定

した後、リセットを解除してください。また、プログラムの途中で外部発振子（または外部発振回路）を用いたクロックに切り替える場合は、切り

替え先のクロックが十分安定してから切り替えてください。 

6. 入力端子の印加波形 

入力ノイズや反射波による波形歪みは誤動作の原因になりますので注意してください。CMOS 製品の入力がノイズなどに起因して、VIL（Max.）か

ら VIH（Min.）までの領域にとどまるような場合は、誤動作を引き起こす恐れがあります。入力レベルが固定の場合はもちろん、VIL（Max.）から VIH

（Min.）までの領域を通過する遷移期間中にチャタリングノイズなどが入らないように使用してください。 

7. リザーブアドレス（予約領域）のアクセス禁止 

リザーブアドレス（予約領域）のアクセスを禁止します。アドレス領域には、将来の拡張機能用に割り付けられている リザーブアドレス（予約領

域）があります。これらのアドレスをアクセスしたときの動作については、保証できませんので、アクセスしないようにしてください。 

8. 製品間の相違について 

型名の異なる製品に変更する場合は、製品型名ごとにシステム評価試験を実施してください。同じグループのマイコンでも型名が違うと、フラッ

シュメモリ、レイアウトパターンの相違などにより、電気的特性の範囲で、特性値、動作マージン、ノイズ耐量、ノイズ幅射量などが異なる場合が

あります。型名が違う製品に変更する場合は、個々の製品ごとにシステム評価試験を実施してください。 
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〒135-0061 東京都江東区豊洲 3-2-24（豊洲フォレシア） 

www.renesas.com 

 弊社の製品や技術、ドキュメントの最新情報、最寄の営業お問合せ窓

口に関する情報などは、弊社ウェブサイトをご覧ください。 

www.renesas.com/contact/ 

商標について   

ルネサスおよびルネサスロゴはルネサス エレクトロニクス株式会社の
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