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ご注意書き 

1. 本資料に記載された回路、ソフトウェアおよびこれらに関連する情報は、半導体製品の動作例、応用例を説明するものです。回路、ソフトウェアお

よびこれらに関連する情報を使用する場合、お客様の責任において、お客様の機器・システムを設計ください。これらの使用に起因して生じた損害

（お客様または第三者いずれに生じた損害も含みます。以下同じです。）に関し、当社は、一切その責任を負いません。 

2. 当社製品または本資料に記載された製品デ－タ、図、表、プログラム、アルゴリズム、応用回路例等の情報の使用に起因して発生した第三者の特許

権、著作権その他の知的財産権に対する侵害またはこれらに関する紛争について、当社は、何らの保証を行うものではなく、また責任を負うもので

はありません。 

3. 当社は、本資料に基づき当社または第三者の特許権、著作権その他の知的財産権を何ら許諾するものではありません。 

4. 当社製品を組み込んだ製品の輸出入、製造、販売、利用、配布その他の行為を行うにあたり、第三者保有の技術の利用に関するライセンスが必要と

なる場合、当該ライセンス取得の判断および取得はお客様の責任において行ってください。 

5. 当社製品を、全部または一部を問わず、改造、改変、複製、リバースエンジニアリング、その他、不適切に使用しないでください。かかる改造、改

変、複製、リバースエンジニアリング等により生じた損害に関し、当社は、一切その責任を負いません。 

6. 当社は、当社製品の品質水準を「標準水準」および「高品質水準」に分類しており、各品質水準は、以下に示す用途に製品が使用されることを意図

しております。 

 標準水準： コンピュータ、OA機器、通信機器、計測機器、AV機器、家電、工作機械、パーソナル機器、産業用ロボット等 

 高品質水準： 輸送機器（自動車、電車、船舶等）、交通制御（信号）、大規模通信機器、金融端末基幹システム、各種安全制御装置等 

当社製品は、データシート等により高信頼性、Harsh environment向け製品と定義しているものを除き、直接生命・身体に危害を及ぼす可能性のある

機器・システム（生命維持装置、人体に埋め込み使用するもの等）、もしくは多大な物的損害を発生させるおそれのある機器・システム（宇宙機器

と、海底中継器、原子力制御システム、航空機制御システム、プラント基幹システム、軍事機器等）に使用されることを意図しておらず、これらの

用途に使用することは想定していません。たとえ、当社が想定していない用途に当社製品を使用したことにより損害が生じても、当社は一切その責

任を負いません。 

7. あらゆる半導体製品は、外部攻撃からの安全性を 100％保証されているわけではありません。当社ハードウェア／ソフトウェア製品にはセキュリテ

ィ対策が組み込まれているものもありますが、これによって、当社は、セキュリティ脆弱性または侵害（当社製品または当社製品が使用されている

システムに対する不正アクセス・不正使用を含みますが、これに限りません。）から生じる責任を負うものではありません。当社は、当社製品また

は当社製品が使用されたあらゆるシステムが、不正な改変、攻撃、ウイルス、干渉、ハッキング、データの破壊または窃盗その他の不正な侵入行為

（「脆弱性問題」といいます。）によって影響を受けないことを保証しません。当社は、脆弱性問題に起因しまたはこれに関連して生じた損害につ

いて、一切責任を負いません。また、法令において認められる限りにおいて、本資料および当社ハードウェア／ソフトウェア製品について、商品性

および特定目的との合致に関する保証ならびに第三者の権利を侵害しないことの保証を含め、明示または黙示のいかなる保証も行いません。 

8. 当社製品をご使用の際は、最新の製品情報（データシート、ユーザーズマニュアル、アプリケーションノート、信頼性ハンドブックに記載の「半導

体デバイスの使用上の一般的な注意事項」等）をご確認の上、当社が指定する最大定格、動作電源電圧範囲、放熱特性、実装条件その他指定条件の

範囲内でご使用ください。指定条件の範囲を超えて当社製品をご使用された場合の故障、誤動作の不具合および事故につきましては、当社は、一切

その責任を負いません。 

9. 当社は、当社製品の品質および信頼性の向上に努めていますが、半導体製品はある確率で故障が発生したり、使用条件によっては誤動作したりする

場合があります。また、当社製品は、データシート等において高信頼性、Harsh environment向け製品と定義しているものを除き、耐放射線設計を行

っておりません。仮に当社製品の故障または誤動作が生じた場合であっても、人身事故、火災事故その他社会的損害等を生じさせないよう、お客様

の責任において、冗長設計、延焼対策設計、誤動作防止設計等の安全設計およびエージング処理等、お客様の機器・システムとしての出荷保証を行

ってください。特に、マイコンソフトウェアは、単独での検証は困難なため、お客様の機器・システムとしての安全検証をお客様の責任で行ってく

ださい。 

10. 当社製品の環境適合性等の詳細につきましては、製品個別に必ず当社営業窓口までお問合せください。ご使用に際しては、特定の物質の含有・使用

を規制する RoHS指令等、適用される環境関連法令を十分調査のうえ、かかる法令に適合するようご使用ください。かかる法令を遵守しないことに

より生じた損害に関して、当社は、一切その責任を負いません。 

11. 当社製品および技術を国内外の法令および規則により製造・使用・販売を禁止されている機器・システムに使用することはできません。当社製品お

よび技術を輸出、販売または移転等する場合は、「外国為替及び外国貿易法」その他日本国および適用される外国の輸出管理関連法規を遵守し、そ

れらの定めるところに従い必要な手続きを行ってください。 

12. お客様が当社製品を第三者に転売等される場合には、事前に当該第三者に対して、本ご注意書き記載の諸条件を通知する責任を負うものといたしま

す。 

13. 本資料の全部または一部を当社の文書による事前の承諾を得ることなく転載または複製することを禁じます。 

14. 本資料に記載されている内容または当社製品についてご不明な点がございましたら、当社の営業担当者までお問合せください。 

注 1. 本資料において使用されている「当社」とは、ルネサス エレクトロニクス株式会社およびルネサス エレクトロニクス株式会社が直接的、間接的に

支配する会社をいいます。 

注 2. 本資料において使用されている「当社製品」とは、注１において定義された当社の開発、製造製品をいいます。 
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本社所在地  お問合せ窓口 
〒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

商標です。すべての商標および登録商標は、それぞれの所有者に帰属

します。 
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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。 

 

 



 

このマニュアルの使い方 

 

1. 目的 

このマニュアルは、これらのデバイスを使用したシステムのハードウェアまたはソフトウェアを開発する

際の参考として、モデルベース開発ツールの機能を理解することを目的としています。 

 

2. 対象者 

このマニュアルは、MATLAB®/Simulink®の機能を理解したい方、ソフトウェアおよびハードウェア・アプ

リケーション・システムを設計したい方を対象としています。 

 

3. 構成 

このマニュアルは，大きく分けて次の内容で構成しています。 

 

1章    概説 

2章    インストール 

3章    機能 

4章    エラー・メッセージ 

 

4. このマニュアルの読み方 

このマニュアルを読むにあたっては，電気，論理回路，マイクロコンピュータに関する 

一般知識が必要となります。 

 

5. 数や記号の表記 

 

注:    本文中についた注の説明 

注意:    気をつけて読んでいただきたい内容 

備考:    本文中の補足説明 

数の表記:   10進数... XXXX  

    16進数 ... XXXXH or 0xXXXX 

 



 

6. 略語および略称の説明 

 

略語／略称 英語名 日本語名 

GUI Graphical User Interface グラフィカル・ユーザー・インターフェース 

GDB Standard GNU Debugger GNUデバッガ― 

IDE Integrated Development Environment 統合開発環境 

I/O Input/Output 入力／出力 

LM Load Module ロード・モジュール 

MCU Microcontroller Unit マイクロ・コントローラー・ユニット 

PC Personal Computer パーソナル・コンピュータ 

PIL Processor in the Loop プロセッサー・イン・ザ・ループ 

 

 

 

 

 

 

 



 

Licensing 

 

This product uses the IronPython based on the following license. 

 

Copyright 2026 Renesas Electronics Corporation 

 

Licensed under the Apache License, Version 2.0 (the "License"); 

you may not use this file except in compliance with the License. 

You may obtain a copy of the License at 

 

     http://www.apache.org/licenses/LICENSE-2.0 

 

Unless required by applicable law or agreed to in writing, software 

distributed under the License is distributed on an "AS IS" BASIS, 

WITHOUT WARRANTIES OR CONDITIONS OF ANY KIND, either express or implied. 

See the License for the specific language governing permissions and 

limitations under the License. 
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1. 概説 

本章では、Processor in the Loop Simulation Systemである Embedded Targetの機能概要について説明してい

ます。 

1.1 概要 

Embedded Targetは、PILS（Processor in the Loop Simulation system）において、検証環境の作成処理を自

動化することにより、対象とする Simulink®モデルのアルゴリズム検証を容易にしています。 

 

 

備考 Embedded Targetでは、上図における（1）～（5）を自動実行します。 

  

    

  ー    イル

 2    ー    イル   PILS デル 

 ード   ュール

    PIL  ュ ー  ン

    I E  

           

  ー    イルの  

プ  テ   

 ード   ュール  

デ ッ   ールの  

  ン ード

 5          プ  ン 

I E

 1  PIL ード

図 1-1 検証環境の作成処理の流れ 
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1.2 特長 

Embedded Targetの特長を以下に示します。 

1. 検証環境の作成 

PILシミュレーションを行う際に必要となる下記の検証環境の作成処理を自動で実行することができま

す。コード生成対象となるブロックが、サブシステムの場合と、参照先モデル、最上位モデルの場合で、

それぞれ検証環境の作成処理の動作が異なります。 

A. サブシステムブロック 

a. PIL連携用ブロックの生成と置き換え 

b. Cソース・ファイルの生成 

c. CS+/e2 studioの起動 

- Cソース・ファイルの登録 

- プロパティ設定 

- ロード・モジュールの生成 

- デバッグツールの接続 

- ロード・モジュールのダウンロード 

d. PILシミュレーションは検証環境の作成後、手動で実行する必要があります。 

B. 参照先モデル／最上位モデル 

a. PILモードの指定（モデル作成時に、あらかじめ設定しておきます） 

b. Cソース・ファイルの生成 

c. CS+/e2 studioの起動 

- Cソース・ファイルの登録 

- プロパティ設定 

- ロード・モジュールの生成 

- デバッグツールの接続 

- ロード・モジュールのダウンロード 

d. PILシミュレーションは検証環境の作成後、自動的に実行されます 

2. アルゴリズムの対象デバイスでの検証 

MATLAB®/Simulink®と CS+/e2 studioの連携により逐次実行された PILシミュレーションを行うことによ

り、Simulink®モデルから生成されたロード・モジュールのアルゴリズムを検証できます。ロード・モジュ

ールは、対象となるデバイスのハードウェアの処理能力により、ひとつのコア（これ以降、シングルコア

PILシミュレーションとします）または複数のコア(これ以降、マルチコア PILシミュレーションとしま

す)で実行可能です。 

3. Simulink®モデルのアルゴリズム性能の測定 

Embedded Targetは CS+/e2 studio上で Simulink®モデルによって生成されるロード・モジュールを実行

することにより、PILシミュレーションの実行時間測定（これ以降、パフォーマンス測定またはソフトト

レースとします）を行うことができます。ファイルフォーマットに自動的に保存される測定結果は、PIL

シミュレーションモードと測定方法によって異なる実行時間情報を提供します。 

4. 複数のコード生成対象(ブロック、モデル) 

コード生成対象となるブロック、モデルは以下です。 

- サブシステムブロック 

- 参照先モデル 

- 最上位モデル 

 

備考1 マルチコアPILシミュレーションはRA8マルチコアデバイスのみをサポートします。 
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備考2 時間測定方法はシングルコアPILシミュレーションではパフォーマンス測定、マルチコアPILシミュレーショ

ンではソフトトレースが指定されます。 
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1.3 動作環境  

Embedded Targetの動作環境を以下に示します。 

1. ハードウェア環境 

- オペレーティング・システム: Microsoft® Windows® 10 (64-bit) 

Microsoft Windows® 11 (64-bit) (推奨) 

- プロセッサー:  1GHz以上（ハイパースレッディング、マルチコアCPUに対応） 

- メイン・メモリー:  推奨：4Gバイト以上 

 

2. MATLAB®、Simulink®製品（The MathWorks, Inc製） 

MATLAB®   R2018b、R2022b    ～   R2025b (R2025bを推奨) 

Simulink®     同上 

Stateflow®(必要に応じて)  同上 

MATLAB® Coder™    同上 

Simulink® Coder®    同上 

Embedded Coder®   同上 

 

3. MEXファイル用コンパイラ 

MEXファイルは、MATLAB®からのCライブラリを起動するインターフェイスです。MEXファイルコンパ

イラは、MEXファイルのコンパイルに使用します。 

Embedded TargetはWindows® 10のMEXファイル用コンパイラとして以下のコンパラで動作確認を行い

ました。 

- Microsoft Visual C++ 2015 compiler (MATLAB® R2018b) 

- Microsoft Visual C++ 2019 compiler  (MATLAB® R2022b ～ R2025b) 

- Microsoft Visual C++ 2022 compiler  (MATLAB® R2022b ～ R2025b) 

- MinGW 6.3 C/C++ (distributed by mingw-w64) (MATLAB® R2018b, R2022b ～ R2025b) 

- MinGW 8.1 C/C++ (distributed by mingw-w64) (MATLAB® R2023a ～ R2025b) 

参考: System Requirements & Platform Availability 

https://www.mathworks.com/support/requirements/matlab-system-requirements.html 

 

4. 統合開発環境（ルネサスエレクトロニクス製）  

CS+  V8.15.00 

e2 studio 2025-10、2025-12 

 

5. ビルド環境（ロード・モジュールを生成する環境） 

CC-RX  CS+ V8.15.00以上、またはe2 studio 2025-10以上に梱包（ルネサスエレクトロニクス製） 

CC-RL  CS+ V8.15.00以上、またはe2 studio 2025-10以上に梱包（ルネサスエレクトロニクス製） 

GNU ARM Embedded  (バージョン: 13.2-Rel1以上) 

 

備考1 MATLAB®/Simulink®製品については、使用するMATLAB®、およびSimulink®のバージョンに対応したオプシ

ョン製品で該当環境を構築します。 

備考2 MATLAB®をインストールする場合は、UAC(User Account Control)の対象となるフォルダ以外にインストー

ル先を変更してインストールことを推奨します。ご使用のMATLAB®バージョンによっては、インストール先が

"<システムドライブ>:¥Program Files"または"<システムドライブ>¥Program Files(x86)"などUAC対象のフォルダ

の場合、MEXビルドできない問題や、MATLAB®パスをセーブできない問題等が発生します。 

備考3 統合開発環境は、CS+またはe2 studioに限られます。  

https://www.mathworks.com/support/requirements/matlab-system-requirements.html
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6. デバッグツール 

エミュレータ (ルネサスエレクトロニクス製) E1、E2、E2 Lite、E20、EZ Emulator (RL78ファミ

リのみ*)、COM Port (RL78/G23, RL78/G24, RL78/L23シリーズのみ) 

エミュレータ(他社製)    J-Link (RAファミリまたは、いくつかのRXファミリ

のシリーズでe2 studio使用時のみ) 

シミュレータ (ルネサスエレクトロニクス製、RAファミリを除く) 

備考1 シミュレータは、CS+／e2 studioに同梱されています。 

備考2 RL78/F22, RL78/F25は、E2, E2 Lite, シミュレータのみをサポートします。 

備考3 RX14TはE2, E2 Lite, J-Linkのみをサポートします。 

 

7. MATLAB®、MATLAB® Coder™、Simulink® Coder™、Embedded Coder ®はMathWorks, Incの商標または

登録商標です。 

  (https://www.mathworks.com/company/aboutus/policies_statements/trademarks.html) 

 Microsoft®、Windows®、Visual C++®はMicrosoft Corporationの米国およびその他の国における商標または

登録商標です。 

  (https://www.microsoft.com/en-us/legal/intellectualproperty/trademarks/en-us.aspx) 

 

1.4 機能仕様 

Embedded Target では MATLAB®/Simulink®モデルのアルゴリズムを検証するために様々な機能を提供してい

ます。 

1.4.1 機能説明 

1.4.1.1 PILシミュレーションの対象デバイス 

Embedded Targetは、RX、RL78、RAを含むルネサスの様々な M Uファミリによる Simulink®モデルのアル

ゴリズム検証をサポートします。 

 

1.4.1.2 対象デバイスのビルド・ツール 

Simulink®モデルによって生成されたロード・モジュールは、サポートする RXデバイス・ファミリおよび RL78

デバイス・ファミリ用のルネサスコンパイラ、またはサポートする RA デバイス・ファミリ用の GNU ARM 

Embeddedによって生成されます。 

 

1.4.1.3 対象MCU 

PILシミュレーション用の対象デバイスのハードウェア仕様により、Embedded Targetはシングルコアおよび

マルチコアの対象 M U を提供します。対象 M U は、PIL シミュレーション中にロード・モジュールが実行

できるコアの数を示します。 

• シングルコアPILシミュレーション：ロード・モジュールは、対象デバイスの1つのコア上で実行できま

す。この機能は、Embedded TargetによってサポートされるすべてのMCUファミリに対し使用可能です。 

• マルチコアPILシミュレーション：ロード・モジュールは、対象デバイスの複数のコア上で実行できま

す。この機能は、Embedded TargetによってサポートされるすべてのRA8マルチコアMCUファミリでのみ

使用可能です。 
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1.5 基本的な使い方 

Embedded Targetの使い方にはコード生成対象がサブシステムブロックか、参照先モデルか、最上位モデルか

で違いがあります。それぞれの場合の使い方を以下に示します。ご使用の Simulink®モデルに合わせてご確認

ください。 

 

備考 RA8マルチコアデバイスでのマルチコア PILシミュレーションでは、_multicoreを末尾に付記したモデルを使

用します。標準モデルからマルチコアモデルへの変換については  .2.1 手動で対象コアを指定する手順 マル

チコア M U を参照してください。 

 

1.5.1 サブシステムブロック使用の場合 

コード生成対象がサブシステムブロック使用の場合は、以下の手順で Embedded Targetを利用します。 

 

1. Simulink®モデルを作成します。コード生成対象のブロックは、サブシステム化して、1つのサブシステム

ブロックにまとめておきます。 

 
図 1-2 サブシステムモデル 
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2. コンフィギュレーション パラメーター ダイアログにおいて、コード生成や検証環境の作成に必要なパラ

メーターを設定します。 

 

 

図 1-3 コンフィギュレーション・パラメーター設定  
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3. Simulink®モデルのサブシステムブロックを選択後、MATLAB®コマンド・ウィンドウにおいて、

ecpils_buildコマンドを実行して、コード生成、PIL検証環境の作成を行います。Embedded TargetはCソ

ースコードを生成し、CS+/e2 studioを起動します。また、Simulink®モデルは、生成されたPIL連携用ブロ

ックとサブシステムブロックが置き換えられます。 

 

 
図 1-4 Embedded Targetの処理の流れ(サブシステムブロックの場合)  

ecpils_build
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4. Simulink®モデルでシミュレーションを開始し、PILシミュレーションを実行します。 

 

 
図 1-5 PILシミュレーションの流れ(サブシステムの場合) 

 

詳細は  . コード生成対象がサブシステムブロックの PILシミュレーションの実行を参照してください。 

  

I E

PILシミュレ

ーション
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1.5.2 参照先モデル使用の場合 

コード生成対象が参照先モデルの場合は、以下の手順で Embedded Targetを利用します。 

 

1. Simulink®モデルを作成します。コード生成対象のブロックは、Modelブロックになります。 

 
図 1-6 参照先モデル 
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2. コンフィギュレーション パラメーター ダイアログにおいて、コード生成や検証環境の作成に必要なパラ

メーターを設定します。 

  

  

  

 

図 1-7 コンフィギュレーション パラメーター設定  
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3. Modelブロックに対してPILモードを設定します。 

 
図 1-8 ブロック パラメーター設定 

4. Simulink®モデルでシミュレーションを開始すると、コード生成から検証環境の作成、PILシミュレーショ

ンまでを自動で実行します。   

 
図 1-9  Embedded Targetの処理の流れ(参照先モデルの場合) 

 

詳細は3.5コード生成対象が参照先モデルのPILシミュレーションの実行を参照してください。  
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1.5.3 最上位モデル使用の場合 

コード生成対象が最上位モデルの場合は、以下の手順で Embedded Targetを利用します。 

 

1. Simulink®モデルを作成します。コード生成対象は、最上位のモデルになります。 

 
図 1-10 最上位モデル 
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2. コンフィギュレーション パラメーター ダイアログにおいて、コード生成や検証環境の作成に必要なパラ

メーターを設定します。 

 

  

  

  

 

図 1-11 コンフィギュレーション・パラメーター設定  
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3. Simulink®モデルに対してPILモードを設定します。 

 

 

4. Simulink®モデルでシミュレーションを開始すると、コード生成から検証環境の作成、PILシミュレーショ

ンまでを自動で実行します。  

 

 
図 1-13  Embedded Targetの処理の流れ(最上位モデルの場合) 

 

詳細は3.6コード生成対象が最上位モデルのPILシミュレーションの実行を参照してください。  
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図 1-12 PILモデル設定 
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 インストール 

本章では、Embedded Targetのインストール手順、およびアンインストール手順について説明しています。  

 

2.1 Embedded Targetのインストール  

以下に、Embedded Targetのパッケージに関する情報と、インストール手順を示します。 

2.1.1 パッケージ 

Embedded Targetをインストールするには、以下のインストーラ・ファイルが必要となります。 

• Renesas_Embedded_Target_<バージョン情報>_Setup.exe 

インストールを行うと、以下のフォルダ構成でプログラム、ドキュメント、およびサンプルが格納されます。 

<バージョン情報>¥ et¥ Embedded Targetプログラム一式 

 et¥plugins¥IronPython IronPython 2.7. パッケージ 

 smp¥ サンプル・モデル 

2.1.2 手順 

Quick Start Guideを参照し、インストール、ライセンスの 加および初期設定を完了してください。 

2.2 Embedded Targetのアンインストール  

以下に、Embedded Targetのアンインストール手順を示します。 

 

1. MATLAB®を起動し、[パス設定]メニューで起動するパス設定ダイアログで<Embedded Targetインストー

ル・フォルダ>¥<バージョン情報>¥EmbeddedTarget フォルダを削除してください。 

 

 

図 2-1 パスの設定ダイアログ 

2. <Embedded Targetインストール・フォルダ>¥<バージョン情報>フォルダとインストール時にコピーされ

た<MATLAB®インストール・フォルダ>¥bin¥win64フォルダを削除してください。 
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 機能 

本章では、Embedded Targetが提供している機能について説明しています。 

3.1 概要 

Embedded Targetでは、検証環境の作成機能と、アルゴリズム検証機能を提供しています。 

Embedded Targetは、Embedded  oder®と連携することにより、検証環境を作成します。 

 

Embedded Targetでは、サブシステムブロック、参照先モデル、最上位モデルの  種をコード生成対象にする

ことができます。それぞれで検証環境の作成方法が異なります。 

 

表 3-1 3種類のコード生成対象について 

コード生成対象 サブシステムブロック 参照先モデル 最上位モデル 

生成コードへの 

入出力 

サブシステムブロックの入

出力ポートを使用する。 

Modelブロックの入出力ポ

ートを使用する。 

MATLAB®ワークスペース変

数を使用する。 

PIL連携 サブシステムブロックをPIL

連携ブロックに置き換えて

PIL連携を行う。 

Modelブロックに対してPIL

モードを設定してPIL連携を

行う。 

モデルに対してPILモードを

設定してPIL連携を行う。 

 

1. コード生成対象がサブシステムブロックの場合 

サブシステムブロックから PIL連携用ブロックを生成し、生成した PIL連携用ブロックをサブシステムブ

ロックと置き換えて検証を行います。 

a. Cコード生成ツール(Embedded Coder®)を使用し、Simulink®モデルからPIL連携用ブロックを生成

します。 

b. PIL連携用ブロックとSimulink®モデルのサブシステム化されたブロックを置き換えます。 

c. Cコード生成ツール(Embedded Coder®)を使用し、Simulink®モデルからCソース・ファイルを生成

します。 

d. CS+または、e2 studioを起動します。 

e. 生成したCソース・ファイルをCS+または、e2 studioのプロジェクトに登録します。 

f. PILシミュレーションを実行する際に使用するデバッグツールの種類を選択します。 

g. CS+または、e2 studioのビルド・ツールのビルド機能を使用し、Cソース・ファイルからロード・

モジュールを生成します。 

h. 生成されたロード・モジュールをデバッグツールにダウンロードします。 

i. PILシミュレーションを行うことにより得られる情報からSimulink®モデルに対するアルゴリズムの

検証を行うことができます。 
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2. コード生成対象が最上位モデル／参照先モデルの場合 

コード生成対象が最上位モデル／参照先モデルの場合は、サブシステムブロックの場合とは異なり、PIL

モードを指定してシミュレーションを実行することで、検証を行うことができます。検証を開始すると、

自動的に Cソース・ファイルと CS+/e2 studioのプロジェクト・ファイルを生成し、それらを使用して

CS+/e2 studioと通信を行うことで、検証を行います。 

a. 最上位モデル／参照先モデルを用意します。 

b. コンフィギュレーション パラメーターの設定を行います。 

c. シミュレーションモードにPILモードを指定します。 

d. Cコード生成ツール(Embedded Coder®)を使用し、Simulink®モデルからCソース・ファイルを生成

します。 

e. CS+または、e2 studioを起動します。 

f. 生成したCソース・ファイルをCS+または、e2 studioのプロジェクトに登録します。 

g. PILシミュレーションを実行する際に使用するデバッグツールの種類を選択します。 

h. CS+または、e2 studioのビルド・ツールのビルド機能を使用し、Cソース・ファイルからロード・

モジュールを生成します。 

i. 生成されたロード・モジュールをデバッグツールにダウンロードします。 

j. PILシミュレーションを行うことにより得られる情報からSimulink®モデルに対するアルゴリズムの

検証を行うことができます。 

コード生成対象がサブシステムブロックの場合を  . コード生成対象がサブシステムブロックの PILシミュレ

ーションの実行に、参照先モデルの場合を  .5 コード生成対象が参照先モデルの PIL シミュレーションの

実行に、最上位モデルの場合を  .6 コード生成対象が最上位モデルの PIL シミュレーションの実行に、そ
れぞれ記述します。 
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3.2 対象コアの指定 

Embedded Targetではマルチコア MCUのコア割当を手動で指定します。本節ではこれらの指定方法の手順

について説明します。 

3.2.1 手動で対象コアを指定する手順 マルチコアM U  

現在、この手順は、FSPバージョン 6.0.0以降の e2 studioでマルチコアをサポートする RA デバイスに対し

てのみ実装されています。 

以下では、対象コアの指定手順とマルチコアモデルの生成手順を例に説明します。 

1. サブシステムブロックを対象としたモデルまたは参照モデルまたは最上位モデルを選択し[コンフィギュ

レーション パラメーター]ダイアログボックスを開く 

2. [コード生成]下の[Embedded Target Options]の項目を以下の様に設定する 

a. [IDE Target]: e2 studio 

b. [Device Family]: RA 

c. [FSP Version]: 6.0.0以上 

d. [Device Name]: RA8マルチコアデバイス 

e. [Target MCU]: Multi-Core MCU 

3. [Convert Model for Multi-Core MCU]ボタンを押下する 

4. サブシステムブロックの一覧はツリー形式で表示される。初期状態ではすべてのブロックに “ PU0 

(Cortex-M85 ”が指定されている。初期状態のコア番号は、対象デバイスのCPUの最小の番号に対応する 

図 3-1 RA8マルチコアデバイス用のマルチコアMCU用モデルの変換 
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• コア対象指定フォームを開くと、コア対象情報を保存するための中間ファイル(tmp_cagOut.json)が生

成されます。 

• コア対象指定フォームを開くと、元のモデルファイル名の先頭に「clone_」が付いた表示目的のクロ

ーンモデルが表示されます。 

• 変換前にモデルが変更されないように、元のモデルは一時的に非表示になります(ファイルエクスプ

ローラーの[隠しファイル、フォルダー、ドライバーを表示しない]フラグを設定している場合)。 

• モデル変換が終了した場合、または[Cancel]ボタンが押下されたことによりモデル変換が中止された

場合、または何らかのエラーが発生した場合に、コア対象指定フォームが閉じられた場合、クローン

モデルは削除されます。 

• 2つの新機能があります。 

o エクスポート機能：現在の割り当て情報(サブシステム名、階層構造、CPU番号かどうか)を、

コア対象をファイルで指定するための形式で保存します。このファイルは、インポート機能

の入力ファイルになります。 

▪ コア対象指定フォームの[Export]ボタンを押下します。 

図 3-2 モデル変換のためのサブシステムブロックの選択 
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▪ ファイル選択ダイアログボックスが開きます。ファイルの保存場所とファイル名を指

定し、[保存]ボタンをクリックしてファイルを保存します。 

 

他の処理でファイルをオープンしたなど、何らかの理由でファイルの保存に失敗した

場合は、エラーメッセージE0702が表示され、コア対象指定フォームに戻ります。 

 

 

図 3-4 ファイル選択ダイアログボックス(エクスポート機能) 

図 3-3 コア対象指定フォームの[Export]ボタン 
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▪ また、ファイルのエクスポートが終了してもコア対象指定フォームに戻ります。 

o インポート機能：エクスポート機能によって生成されたファイルを読み込み、各種割り当て情

報を復元します。この機能により、コア対象の再割り当てが容易になります。 

備考 

1. 異なるモデルのコア対象情報ファイルは、割り当て情報が一致しない場合があるた

め、現在のモデルでは使用できません。 

2. コア対象情報ファイルを手動で修正することは、正しい動作を保証するものではあり

ませんので、禁止します。 

エクスポート機能で保存したファイルを、以下の手順でインポートします。 

▪ コア対象を指定するフォームの[Import]ボタンを押下します。 

 

 

図 3-6 コア対象指定フォームの[Import]ボタン 

図 3-5 エクスポート失敗メッセージボックス 
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▪ ファイル選択ダイアログボックスが開きます。 

ファイルを選択し、[開く]ボタンを押下して、対象ファイルを指定します。ダイア

ログボックスで指定したファイルが何らかの理由で開けない場合は、エラーメッ

セージ E0705が表示され、ファイル選択ダイアログに戻ります。 

▪ コア対象情報がモデルと互換性がある場合は、インポート完了メッセージボックスが

表示されます。 

互換性がない場合は、エラーメッセージ E070 または E070 が表示されます。 

▪ インポートした情報は、コア対象指定フォームに反映されます。 

 

 

 

 

 

 

図 3-8 インポート完了メッセージボック

ス 

図 3-7 ファイル選択ダイアログボックス(インポート

機能) 
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コア対象ブロックを選択すると、ユーザーの操作に応じて以下の操作が行われま

す。 

- コア対象ブロックのチェックボックスがオフの場合、このブロックの下位層に

あるすべてのサブシステムが選択され、コア対象ブロックと見なされます。 

- コア対象ブロックの上位層のサブシステムが選択されている場合、このコア対

象ブロックと同じ層のすべてのサブシステムのチェックボックスがオフになりま

す。上記の操作を考慮し、必要なサブシステム コア対象ブロック  がすべて選択

されていることを確認してください。 

 

5. コア割り当てを指定する場合は、各コア対象ブロックの右側にあるコンボボックスでコア番号を選択する 

備考 

1. ループで接続されているすべてのサブシステムブロックは、同じコアに割り当てなければなりま

せん。そうしないと、そのサブシステムブロックは他のサブシステムからの出力を待たなければ

ならないため、デッドロックが発生します。 

コア対象指定フォームでは、最大2つのコアを選択できます。ただし、PILシミュレーションを実行

するには、コア番号が実際のデバイスの番号と同じである必要があります。 

表 3-2 コア対象指定時に選択可能なコアの値 

MCUアーキテクチャ デバイスシリーズ 選択可能なコアの値 

RA8 RA8P1 

RA8D2 

RA8M2 

RA8T2 

CPU0 (Cortex-M85) 

CPU1 (Cortex-M33) 

 

図 3-9 インポート機能を使用したコア対象情報の復元 
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6. 何らかの理由でモデル変換手続きを中止したい場合は、[Cancel]ボタンを押下してコア対象指定フォーム

を閉じる 

7. コア対象を割り当てるサブシステムブロックを選択したら、[Generate]ボタンを押下してコア対象情報フ

ァイルを生成する 

 

8. コア対象情報ファイルが正常に生成されたら、[Convert]ボタンを押下してモデルの変換を開始する 

図 3-11 コア対象情報ファイルの生成 

図 3-10 コア対象の指定 
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• コア対象指定フォームを開いた後、コア対象ブロックのコアを変更せず、[Generate]ボタンを使用し

てコア対象情報ファイルを生成せずに[Convert]ボタンを押下すると、コア対象指定フォームは何もせ

ずに閉じます。 

• コ ア 対 象 情 報 フ ァ イ ル を 少 な く と も 1 回 生 成 し た 後 (M2PInterfaceCore.csv お よ び

M2PInterfaceConn.csv存在する場合)、再度コア対象を変更し、新しいコア対象情報ファイルを生成

せずに[Covert]ボタンを押下すると、新しいコア対象情報ファイルが再生成され、モデル変換が進行

することをユーザーに通知するための確認ダイアログが表示されます。確認ダイアログボックスで、

[OK]ボタンを押下でモデルを変換が開始され、[Cancel]ボタンを押下では何もしません。 

備考 

1. [Generate]ボタンを押下しなかった場合、またはコア対象情報ファイルが生成されなかった場合、

モデル変換は終了します。 

2. モデルの変換中に、メッセージ ボックスに  “ onverting model. Please wait…”が表示されます。

このメッセージはモデル化完了後、自動的に閉じます。 

 

図 3-13 モデル変換待機メッセージ 

図 3-12 [Convert]ボタン押下時のモデル変換確認ダイアログボックス 
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3. また、“Script creation completed.”というメッセージボックスも表示されます。[OK]ボタンを押下

で処理を続行します。 

 

9. 手順8を完了すると、「_multicore」モデルが自動的に作成され、開く 

備考 モデル変換の対象が参照モデルの場合、"_multicore"という名前のモデルも作成されます。 

モデル変換プロセスの最後に、元のモデルが MATLABワークスペースから消えている場合にユーザーが手

動で環境を元の状態に戻す(元のモデルを再表示し、クローンモデルを閉じて削除する)ためのスクリプトファ

イル”recover_env.m”が用意されています。このような場合は、MATLAB コマンド ウィンドウで 

recover_env を実行します。 

  

図 3-14 モデル変換スクリプト作成完了メッセージ 
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3.3 参照モデルのネスト 

以下に参照モデルのネストの機能と構造について説明します。この機能はサブシステムブロックと参照モデ

ルにのみ適用されます。 

 

以下は参照モデルのネストについての説明です。 

 

• コード生成対象には複数のモデルブロックとサブシステムブロックを含むことができます。 

 

 

• 各モデルブロックは他のモデルファイルへの参照を表します。これにより参照モデルのネストが形成

されます。 

図 3-15  コード生成対象下の階層 
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• コード生成対象のブロック下のすべてのモデルブロックは[シミュレーションモード]オプションを”ノ

ーマル”に設定します。 

 

 

• 参照モデルのネストではメインのモデルと参照先のモデルコンフィギュレーションパラメータを同じ

設定にする必要があります。 

 

 

 

 

 

図 3-16 参照モデルのネスト 

図 3-17 モデルブロックの[シミュレーションモード]オプション 
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備考 
以下の設定が必要になります。設定していない場合、PILシミュレーション時にエラーになる可能性がありま

す。 

 

1. [ソルバー] ⇒ [タイプ]に”固定ステップ”を設定 

2. [モデル参照] ⇒ [最上位モデルごとに可能なインスタンスの総数]に”1”を設定 

 

 

参照モデルのネストに対するモデル変換も通常のモデルと同じ手順で進められます。詳細は  .2.1手動で対象

コアを指定する手順 マルチコア M U を参照してください。 

 

 AGツールでモデル変換を行う際： 

 

• サブシステムブロックモデルの場合： 

コード生成対象のサブシステムブロックおよびモデルブロックを測定対象として割り当てることがで

きます。しかし、他のモデルに存在するモデルブロックは測定できないため、メインモデル内のモデ

ルブロックのみが割り当てられます。 

• 参照モデルの場合： 

測定対象として割り当てられるのは、コード生成対象から参照されたモデル内のサブシステムブロッ

クおよびモデルブロックのみです。他の参照モデルにあるサブシステムブロックおよびモデルブロッ

クは割り当てられず、測定もできません。 

 

PILシミュレーションの実行および時間測定は通常モデルと同じように進められます。しかし、以下のように

いくつかの異なる点があります。 

 

• 参照モデルのネスト内のすべてのモデルはすべてビルドされ、コード生成も行われます。 

• 参照モデルのネストで生成された各モデルのソースコードは、メインモデルと同じ場所に順次 加さ

れます。 

• 参照モデルのネストのソースコード”<ブロック名>_<対象MCU>_Launch_GraphViewer.m”と”<ブロッ

ク名>_Convert_Measurement_Data.m”は、メインモデルのソースコード生成後に削除されます。 
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3.3.1 制限事項 

以下は参照モデルのネストの制限です。 

 

1. 参照モデルのネストを作成する際、参照モデルのネスト名は最初の15文字で一意でなければなりませ

ん。一意でなければ、その後のコード生成時にエラーが発生します。 

 

 

2. 参照モデルのネストを[Template Project & LM Download]モードで使用する場合、現在のプロジェクトの

モデルはテンプレートとなるプロジェクトのモデルと同じ構造(例:入れ子のモデル数、入れ子のモデル

名)を持たなければなりません。異なる場合、CS+/e2 studioプロジェクトをビルドする際にエラーが発生

します。 

 
  

図 3-18 一意なモデル名の例 
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3.4 コード生成対象がサブシステムブロックのPILシミュレーションの実行 

以下に、コード生成対象がサブシステムブロックの場合の、PIL シミュレーションを行う際に必要となる検証

環境の作成方法を示します。 

3.4.1 検証環境の作成 

以下に、PILシミュレーションを行う際に必要となる検証環境の作成方法を示します。この説明では、シング

ルコア PILシミュレーションモードに対し、提供のサンプル・モデル  ataTypes.slxを使用します。RA8マル

チコの PILシミュレーションを実行する場合、マルチコアモデルへの変換のため  .2.1手動で対象コアを指定

する手順 マルチコア M U を参照してください。 

 

3.4.1.1 RAファミリSecure Bundleを使用したNon Secureのデバッグ設定の準備 

RA TrustZone® Non-Secure Project で PIL シミュレーションを正常に実行するには、RA TrustZone® 

Secure Projectで作成した Smart Bundleファイル *.sbd を参照する必要があります。そのため、本節で

は、RA TrustZone® Secure Projectを生成する方法と、そのために必要な設定について説明します。 

 

• Step 1:e2 studioを起動し、次のリンク先の手順に従ってRA TrustZone® Secure Projectを生成する。 

Generating an RA Secure Project for e² studio. 

• Step 2: ターゲットデバイスに接続する。 

その後、下図の様にメニューバーの[実行] > [Renesas Debug Tools] > [Renesas Device Partition 

Manager]を選択する。  

表示された [Renesas Device Partition Manager]ウィンドウの [Device Family]コンボボックスで

“Renesas RA”選択し、 [Initialize device back to factory default]チェックボックスをチェックし “Run” 

を押下し、ウィンドウを閉じる。 

• Step 3: Step 1で生成したRA TrustZone® Secure projectをビルド＆ダウンロードする。 

• Step 4: 現在のデバッグセッションを終了する。 

図 3-19  RA TrustZone® Secure用のRenesas Device Partition Manager設定 

https://www.youtube.com/watch?v=JOov9B2cG_g
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• Step 5: ターゲットデバイスから切断後、再度接続する。 

下図の様に設定し、[Run]ボタンと[閉じる]ボタンを押下する。 

o 詳細な手順は、メニューバーの[実行] > [Renesas Debug Tools] > [Renesas Device Partition 

Manager]を選択する。  

その後、表示された[Renesas Device Partition Manager]ウィンドウの[Device Family]コンボボ

ックスで“Renesas RA”を選択し、 [Initialize device back to factory default]チェックボックス

のチェックを外し、[Change debug state]チェックボックスをチェックし、[Debug state to 

change to]コンボボックスで“Non-secure Software  evelopment”を選択し、“Run” を押下し、

ウィンドウを閉じる。 

 

• •Step 6: e2 studioを閉じる。 

 

3.4.1.2 Simulink®モデルのサブシステム化 

Simulink®モデルのブロック群を ソース・ファイルの生成対象となるブロック単位にサブシステム化します。 

備考 Embedded Targetが提供するサンプル・モデルでは既にサブシステム化されたブロックを用意していま

す。よって再度サブシステム化する必要はありません。 

以下にサンプル・モデルとサブシステムブロック名を示します。 

表 3-3 サブシステムブロック名 

サンプル・モデル名 コード生成対象 サブシステム化されたブロック名 

DataTypes.slx Subsystem block DataTypes_PIL 

 

3.4.1.3 コンフィギュレーション パラメーターの設定 

Embedded Taretは、Embedded  oder と連携することにより、検証環境の作成を実現しています。したがっ

て、Embedded Targetが提供している検証環境の作成処理を利用する際には、Embedded  oderのオプション

Figure 3-1. Renesas Device Partition Manager for RA TrustZone Non-Secure 図 3-20  RA TrustZone® Non-Secure用のRenesas Device Partition Manager設定  
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を確認/設定する必要があります。 

 

1. コンフィギュレーション パラメーター ダイアログのオープン 

DataTypesウィンドウの[モデル化]メニューから[モデル設定]を選択し、コンフィギュレーション パラメ

ーター ダイアログをオープンします。  



Embedded Target V6.10.00   . 機能 

R20UT5787JJ0100  Rev.1.00  Page    of 100 
Feb.01.26   

2. [ハードウェア実行]オプションの設定 

[選択]エリアの[ハードウェア実行]を選択し、[デバイス ベンダー]に[Renesas]を選択後、以下のように各

項目の設定を行い、[適用]ボタンをクリックします。 

[RX使用の場合] 

[デバイス タイプ]に[RX]を選択します。 

また、[バイト順]に[リトルエンディアン]または[ビッグエンディアン]を選択します。 

 

図 3-21 [ハードウェア実行]オプション (RX) 

[RL78または RA使用の場合] 

[デバイス タイプ]に[RL78]または[ARM Cortex] (MATLAB® R2018b)または[ARM Cortex-M] (MATLAB® 

R2022a以降)を選択します。 

[バイト順]には[リトルエンディアン]が設定され変更はできません。 

 

図 3-22 [ハードウェア実行]オプション (RL78) 
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図 3-23 [ハードウェア実行]オプション (RA) 

備考 1  [Embedded Target Options]パネルの[Device Family]値を設定することによって、[ハードウェア実行]パ

ネルの[デバイスタイプ]の値を変更することができます。[Embedded Target Options]パネルの“OK”また

は“適用”ボタンを押してください。 

備考 2 [Device Family]値の設定は、[IDE Mode]値が[Embedded Target Options]パネルの[Create Project]の場合

に使用可能となります。 

 

 

3. [コード生成]オプションの設定 

[選択]エリアの[コード生成]を選択後、下図と同様の設定を行い、[適用]ボタンをクリックします。 

 
図 3-24 [コード生成]オプション 

備考 テンプレート makefile(ecpils.tmf)は選択した Mexコンパイラ(>>mex -setup)によって上書きされます。 
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4. [検証]オプションの設定 

[選択]エリアの[コード生成] - [検証]を選択後、下図と同様の設定を行い、[適用]ボタンをクリックします。 

 
図 3-25 [検証]オプション  
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5. [Embedded Target Options]オプションの設定 

[選択]エリアの[コード生成] - [Embedded Target Options]を選択後、各項目の設定を行い、[適用]ボタンを

クリックします。 

 

図 3-26 [Embedded Target Options]設定 

以下に、[Embedded Target Options]オプションの構成項目を示します。 

表 3-4  Embedded Target Options 

項目名 説明 

IDE Target  *1 
検証時に使用する IDEを選択します。 

IDEは CS+(既定)または、e2 studioのどちらかを選択可能です。 

[Use default IDE Install Directory] 

チェックボックス 

この項目は、選択された IDE Target の既定のインストール・フォルダを[IDE 

Install Directory]項目に設定します。 

設定するインストール・フォルダは以下の通りです。 

• CS+: "C:/Program Files (x86)/Renesas Electronics/CS+/CC" 

• e2 studio: "C:/Renesas/e2_studio" 

既定のインストール・フォルダが無効な場合、本項目は自動でチェックが外れ、

[IDE Install Directory]項目が空欄になります。 

IDE Install Directory  *2 

検証時に使用する IDEのインストール・フォルダを絶対パスで指定します。 

インストール・フォルダは対象の IDEごとに以下となります。 

 

CS+：   CubeSuiteW+.exeが格納されているフォルダ 

e2 studio： e2studio.exeが格納されているフォルダ 

[Select IDE Install Directory] ボタ

ン  *2 *3 

CS+/e2 studioのインストール・フォルダを絶対パスで指定するためのダイアログ

を表示します。なお、該当ダイアログにおける指定結果は[IDE Install Directory]に

反映されます。 

Workspace Directory 
e2 studioプロジェクトが格納されるワークスペース・フォルダを絶対パスで指定

します。 
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[Select Workspace Directory] ボ

タン  *4 

e2 studioのワークスペース・フォルダを絶対パスで指定するためのダイアログを

表示します。なお、該当ダイアログにおける指定結果は[Workspace Directory]に

反映されます。 

e2 studio Support Area  *5 
e2 studioが Integration Service APIを動作させるために使用する補助フォルダを

絶対パスで指定します。 

[Select e2 studio Support Area] ボ

タン  *6 

e2 studioの補助フォルダを絶対パスで指定するためのダイアログを表示します。

なお、該当ダイアログにおける指定結果は[e2 studio Support Area]に反映されま

す。 

IDE Mode  *7 

CS+/e2 studioが起動時に読み込むプロジェクト・ファイルの種類と、起動後にロ

ード・モジュールのダウンロードといった一連の処理の実行の可否を選択しま

す。 

Create Project 

Embedded Targetが提供しているデフォルトの

CS+/e2 studioプロジェクト・ファイルを読み込みま

す（既定）。 

Open Project 
前回終了時の CS+/e2 studioプロジェクト・ファイル

を読み込みます。 

Open Project  

& LM Download 

前回終了時の CS+/e2 studioプロジェクト・ファイル

を読み込んで起動した後、LMをデバッグツールにダ

ウンロードします。 

Template Project  

& LM Download 

[Template Project]で指定されている CS+/e2 studioプ

ロジェクト・ファイルをベースに生成した CS+/e2 

studioプロジェクト・ファイルを読み込んで起動し

た後、LMをデバッグツールにダウンロードします。 

Template Project   *8 

[IDE Mode]に[Template Project & LM Download]を選択した場合、[Select 

Template Project]ボタンを利用して、テンプレートとして使用する CS+プロジェ

クト・ファイル名または e2 studioのプロジェクト・フォルダ名を絶対パスで指定

します。 

[Select Template Project] ボタン  

*9 

テンプレートとして使用する CS+プロジェクト・ファイルまたは e2 studioのプ

ロジェクト・フォルダを絶対パスで指定するためのダイアログを表示します。選

択した結果を[Template Project]に反映します。 

Device Family 

使用するマイクロコントローラのシリーズ名を選択します。 

RX 
マイクロコントローラとして、RXデバイス・ファミ

リを使用します。 

RL78 
マイクロコントローラとして、RL78デバイス・ファ

ミリを使用します。  

RA *10 *11 
マイクロコントローラとして、RAデバイス・ファミ

リを使用します。 

FSP Version RAファミリのプロジェクト生成に使用する FSPのバージョンを指定します。 

Device Name  *12 
[Select Device Name]ボタンを利用して、使用するマイクロコントローラの名称

を指定します。 

[Select Device Name] ボタン  

*13 

使用するマイクロコントローラの名称を指定するための一覧を表示します。選択

した結果を[Device Name]に反映します。 

Byte Order  *14 

マイクロコントローラで使用されるエンディアンを選択します。 

Little Endian 
マイクロコントローラのエンディアンとしてリトル

エンディアンを使用します。 

Big Endian 
マイクロコントローラのエンディアンとしてビッグ

エンディアンを使用します。 

Build Tool  *15 

CS+/e2 studioプロジェクト用にビルド・ツールを選択します。これはコンパイラ

がロード・モジュールを作成するために使用されることを意味します。 

Renesas Compiler 

新しいプロジェクトを作成する際、CS+/e2 studioに

よって決められるいずれかのルネサスコンパイラを

選択します。 
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GCC ARM Embedded 

Compiler 

RAデバイス・ファミリの新しいプロジェクトを作成

する際、e2 studioによって決められるいずれかの

GCC ARM Embeddedコンパイラを選択します。 

[Use Smart Configurator]チェック

ボックス *26 

チェックあり 
e2 studioで Smart Configuratorを使用したプロジェ

クトを作成します。 

チェックなし 
Create project without using Coding Assistant in e2 

studio 

GNU ARM Embedded Version 
RAファミリのプロジェクト生成に使用する GNU ARM Embeddedのバージョン

を指定します。 

Project Type *16 *19 

PILシミュレーション時に生成する IDEのプロジェクトの種類を選択します。 

Application 
CS+で RX, RL78ファミリのデバイス

を扱う際の規定値です。 

Executable 
e2studioで RX, RL78ファミリのデバイ

スを扱う際の規定値です。 

Flat (Non-TrustZone®) 

e2studioで RAファミリのデバイスを

扱う際の規定値です。RAファミリのプ

ロジェクトの種類として Flat (Non-

TrustZone®)を指定します。 

TrustZone® Secure 
RAファミリのプロジェクトの種類とし

て TrustZone® Secureを指定します。 

TrustZone® Non-Secure 

RAファミリのプロジェクトの種類とし

て TrustZone® Non-secureを指定しま

す。 

Smart Bundle 

*17 *19 

RAファミリプロジェクトの Smart Bundleファイル(*.sbd)の絶対パスを指定しま

す。 

[Select Smart Bundle] ボタン 

*18 *19 

Smart Bundle ファイル(*.sbd) の絶対パスを指定するためのダイアログを表示し

ます。選択した結果を [Smart Bundle]に反映します。 

Debug Tool  *20 

対象デバイスに接続するデバッグツールと接続タイプを選択します。 

E2 (既定) 
E2エミュレータを使用し、対象デバイスに接続しま

す。 

E2Lite 
E2 Liteエミュレータを使用し、対象デバイスに接続

します。 

COM Port 
COM Portを使用し、対象デバイスに接続します。

(RL78/G23、RL78/G24シリーズのみ) 

Simulator *21 対象デバイスのシミュレータを使用します。 

E20(Serial) 
シリアル接続で E20エミュレータを使用し、対象デ

バイスに接続します。 

E20(JTAG) 
JTAG接続で E20エミュレータを使用し、対象デバ

イスに接続します。 

EZ_Emulator *22 EZ emulatorを使用し、対象デバイスに接続します。 

E1(JTAG) 
JTAG接続で E1エミュレータを使用し、対象デバイ

スに接続します。 

E1(Serial) 
シリアル接続で E1エミュレータを使用し、対象デバ

イスに接続します。 

J-Link 
J-Linkエミュレータを使用し、対象デバイスに接続

します。 

Main Clock Frequency (MHz)  

*23 
対象デバイスのメインクロックの周波数を設定します。 

Target MCU *24 Single-Core MCU 

Simulink®モデルから生成されたロード モジュ

ールがターゲット デバイスの 1 つのコアで実

行されます。この値は既定値です。 
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Multi-Core MCU 

Simulink®モデルから生成されたロード モジュ

ールは、ターゲット デバイスの複数のコアで

実行されます。 

[Convert Model for Multi-Core 

MCU] ボタン *25 

マルチコア MCUのモデル変換に使用するコアを指定するためのファイル

を生成します。マルチコア MCU用に自動変換されたモデルが作成されま

す。 

[Debug Generated Code during 

PIL Simulation] チェックボック

ス 

チェックあり 

CS+/e2 studioでのユーザの操作によって PILシミュ

レーションを中断しロード・モジュールのデバッグ

が可能です。 

実行時間測定機能は無効になり、[Measure 

Execution Time]チェックボックスを選択することは

できません。 

チェックなし 

PILシミュレーションは、CS+/e2 studioでのユーザ

の操作によって中断できません。実行時間測定機能

を有効にすることができます。 

[Measure Execution Time] チェッ

クボックス  *21 

チェックあり 
アルゴリズムの検証において、実行時間を測定しま

す。 

チェックなし 

アルゴリズムの検証において、実行時間を測定せ

ず、高速に PILシミュレーションを実行します。

（既定） 

Measurement Method 

使用中の時間測定方法を選択します。 

Performance Function 

PILシミュレーションの間、CS+/e2 studioのロー

ド・モジュールの実行時間は、CS+/e2 studioデバッ

グツールのパフォーマンス機能で測定されます。こ

のオプションは、[Device Family]が RL78、RX、

RA、[Target MCU]が"Single-Core MCU"の場合、自

動的に設定されます 

Software Trace PILシミュレーションの間、e2 studioロード・モジ

ュールの実行時間は、デバッグ機能のソフトトレー

ス機能によって計測されます。このオプションは、

[Device Family]が RA、[Target MCU]が"Multi-Core 

MCU"の場合、自動的に設定されます 

Buffer Size バッファサイズを 1000～3000の範囲で指定します。 

[About Embedded Target] ボタン Embedded Targetのバージョン情報およびコピーライト情報を表示します。 
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*1…  [IDE Target]で CS+を選択したとき、[IDE Install Directory]は CS+のデフォルトのインストール・フォルダのパ

スに変更され、[Workspace Directory]と[e2 studio Support Area]は無効となり編集不可能となります。 

また[IDE Target]で e2 studioを選択したときは[IDE Install Directory]は e2 studioのデフォルトのインストー

ル・フォルダのパスに変更され、[Workspace Directory]と[e2 studio Support Area]は有効となり編集可能とな

ります。 

*2…  ダイアログで指定したフォルダに CS+/e2 studioがインストールされていない（指定したフォルダに

CubeSuiteW+.exe/e2studio.exeファイルが存在しない）場合は、エラーを出力し、指定したフォルダの情報

は[IDE Install Directory]に反映されません。 

* …  [Use default IDE Install Directory]チェックボックスがチェックされている場合、[Select IDE Install Directory]ボ

タンを押下するとエラー・メッセージを表示します。 

* …  [IDE Target]が“ S+”のとき、[Select Workspace Directory]ボタンを押下するとエラー・メッセージを表示しま

す。 

*5…  [e2 studio Support Area]を指定するには以下の手順を行ってください。 

 

1. e2 studioで[ヘルプ] - [e2 studioについて]メニュー -> [インストール詳細]ボタンで[e2 studioのインストール

詳細]ダイアログを表示する。 

2. [Support Folders]タブで“e2 studio support area”の絶対パスを確認できる 

 

 

 
*6…  [IDE Target]が“ S+”のとき、[Select e2 studio Support Area]ボタンを押下するとエラー・メッセージを表示し

ます。 

*7…  “Open Project”、”Open Project & LM  ownload”選択時で、前回終了時のプロジェクト・ファイルがない場合

は、“ reate Project”選択時と同様、デフォルト・プロジェクト・ファイルを作成した後、CS+/e2 studioを起

動します。 

*8…  [IDE Mode]に“Template Project & LM  ownload”が選択されている場合のみ設定が有効になります。 

Embedded Targetで作成した CS+のプロジェクト・ファイルか e2 studioのプロジェクト・フォルダを指定し

てください。Embedded Target以外で作成された CS+プロジェクト・ファイルか e2 studioのプロジェクト・

フォルダを指定した場合は、動作保証しません。 

*9…  [IDE Mode]に“Template Project & LM  ownload”以外が選択されている場合に押下した場合は、エラーになりま

す。  

*10..  e2 studioで RAデバイス・ファミリのプロジェクト作成するとき、e2 studioに含まれている FSPまたは GCC 

ARM Embeddedのバージョンが異なる場合があります。FSPまたは GCC ARM Embeddedの指定のバージョ

ンが正しくない場合は、プロジェクトの作成に失敗します。正しいバージョンを指定するには“Embedded 

Target Options”の”FSP Version”または”GNU ARM Embedded Version”の値を変更してください。 

*11..  RAデバイス・ファミリでは RA6T2, RA8T1, RA4L1シリーズのみサポートします。 

*12..  前回終了時の CS+プロジェクト・ファイルまたは e2 studioプロジェクト・フォルダが存在しない場合は、前

回指定された情報を使用してデバイス名を生成します。 

*13..  [IDE Mode]に“ reate Project”が選択されている場合のみ、ボタンが表示されます。 

[Device Family]で選択されているマイクロコントローラのシリーズの一覧のみ表示されます。 

[IDE Mode]に“Open Project”、“Open Project & LM  ownload”および“Template Project & LM  ownload”が選

択されている場合に押下した場合は、一覧は表示されず、エラーになります。 

*14..  [Byte Order]は[Device Family]で”RX”が選択されている場合に有効になります。 

[Device Family]で”RL78”または”RA”が選択されている場合、[Byte Order]は”Little Endian”に固定され変更不能

になります。 

図 3-27 “ 2          pp r  ar a”の絶対パス 
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*15..  [Build Tool]が“Renesas  ompiler”または”G   ARM Embedded”に設定されている場合、実際に使用するビル

ド・ツールは、プロジェクト作成時に CS+/e2 studioによって決定します。 

*16..  [Project Type]は TrustZone®をサポートする RAデバイスを選択した場合のみ有効です。それ以外の場合は、

[Project Type]の値が初期値に自動的に変更されます。 

*17..  [Smart Bundle]は、RA TrustZone® Secureプロジェクトタイプの Smart Bundleファイル(*.sbd)を参照する必

要がある RA TrustZone® Non-Secureプロジェクトタイプでのみ使用されます。そのため、RA TrustZone® 

Non-Secureプロジェクトを正常に作成するには、RA TrustZone® Secureプロジェクトタイプの Smart 

Bundleファイル(*.sbd)ファイルを[Smart Bundle]に指定する必要があります。 

[Smart Bundle]を指定するには、”3.4.1.1 RAファミリ Secure Bundleを使用した Non Secureのデバッグ設定

の準備”で作成した RA TrustZone® Secureの Smart Bundleファイル(*.sbd)を取得します。 

*18..  [Device Family]が”RA”と異なる場合、または[Project Type]が「TrustZone® Non-Secure」と異なる場合、

[Select Smart Bundle]ボタンをクリックすると、エラー・メッセージが表示されます。 

*19..  これらの項目は、e2 studio 2024-07でのみ利用可能な RA TrustZone®プロジェクトタイプをサポートするため

に使用されます 

*20..  Embedded Targetを介したいずれかの E1接続タイプの実際の対象デバイス（LSIデバイス）への接続は、

CS+または e2 studioの GUIでの手動接続と同様です。効果的に使用するため、CS+/e2 studioの同じ対象デバ

イス用にダミーのプロジェクトを作成してください。その後、使用可能な E1エミュレータの接続タイプを介

し、対象デバイスに接続します。成功したら、同じ E1接続タイプとメインクロック周波数の値を PILシミュ

レーション用 Embedded Targetに適用します。 

COM portは RL78/G23, RL78/G24, RL78/L23シリーズでのみサポートします。 

J-Linkは RAデバイス・ファミリと RXデバイス・ファミリの一部のデバイスでかつ[IDE Target]が e2 studio

の場合のみサポートします。 

RL78/F25, RL78/F22では CS+ V8.14以上でデバッグ・ツールは E2, E2 Lite, Simulatorのみをサポートしま

す。 

[Device Family]リストが “RX”または”RL78”または”RA”に設定されているかつ[IDE Mode]が” reate Project”の

場合、このリストを設定することができます。 

デフォルトの E2エミュレータのタイプは対応する CS+/e2 studioパッケージが使用されます。 

*21..  [Measure Execution Time]はいくつかのケースでサポートされません。詳細は制限事項「4.3 時間計測機能をサ

ポートできない」を参照してください。 

*22...  CS+ V8.09.00以上と e2 studio 2023-01以上では、RXデバイス・ファミリでの EZ emulatorはサポートされ

ません。 

*23..  [Debug Tool]リストが“E1” Jtag/Serial 、“E20” Jtag/Serial 、“E2”、“E2 Lite”、“EZ emulator”接続タイプのいず

れかに設定されている場合、このテキストボックスの変更が可能となります 

*24..  [Target MCU]は、マルチコアに対応した RAデバイスを選択した場合のみ有効になります。それ以外の場合

は、[Target MCU]の値が自動的に上表の初期値に変更されます。 

*25..  [Device Family]が RAと異なる場合や、[Device Name]が RA8マルチコアデバイスと異なる場合や[FSP 

version]が 5.7.0以下の場合や[Target MCU]がマルチコア MCUと異なる場合に、[Convert Model for Multi-Core 

MCU]ボタンを押下すると、エラーメッセージが表示されます。 

*26..  [Use Smart Configurator]は、[IDE Target]が”e2 studio”かつ[Device Family]が”RX”の場合のみ有効になります。 

 

備考  各ツールのインストール・ディレクトリ・パスを直接入力する場合 

  1. ￥”は使用不可。代わりに“/”を使用してください。 

  2. インストール・ディレクトリ・パスの最後に“/”を置かないでください。 

6. コンフィギュレーション パラメーター・ダイアログのクローズ 

設定内容を確認後、[OK]ボタンをクリックします。  
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3.4.1.4 検証環境の作成 

以下に、サブシステムブロックを使用して PILシミュレーションを行う際に必要となる検証環境の作成方法を

示します。 

Embedded Targetでは、以下に示したコマンドを MATLAB®のコマンド・ウィンドウで利用可能なコマンドと

して提供しています。サブシステムブロックを使用する場合に、環境構築の際の一連の処理を自動で行うこと

ができます。 

表 3-5 提供コマンド 

Command nameコマンド名 Description説明 

ecpils_build 検証環境の作成処理の実行(サブシステムブロックを使用する場合のみ) 

検証環境の作成の実行には、以下の方法があります。 

 ataTypesウィンドウのサブシステム化されたブロックを選択し、以下の方法で検証環境の作成を実行してく

ださい。 

 

コマンド・ウィンドウからの実行。 

以下の形式で Embedded Targetが提供している ecpils_buildコマンドを MATLAB®のコマンド・ウィンドウか

ら発行し、検証環境の作成をします。 

なお、”>>”はコマンド・プロンプトを、”[Enter]”はエンター・キーの入力を表しています。 

 
備考 本方法で“検証環境の作成”を行った場合、以下の操作も合わせて行われます。 

したがって、” . .1.5 PILシミュレーション用 PIL連携ブロックの置き換え”の実施は必要ありません。 

 

- 選択されたサブシステム化されたブロックを含むモデル・ファイルをコピー（コピー先のファイル名には、元

のファイル名にサフィックスとして”_ecpils” を付与） 

 

- コピー先のモデル・ファイルに対して、サブシステム化されたブロックと PIL連携用ブロッ 

クの置き換えを実施 

 

ecpils_buildコマンド実行前に、編集したモデル・ファイルは保存してください。 

  

 

>> ecpils_build [Enter] 
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3.4.1.5 PILシミュレーション用PIL連携ブロックの置き換え 

検証環境の作成を MATLAB®のコマンド・ウィンドウから実行した場合、“ブロックの書き換え”は検証環境の

作成の一連の処理として行われるため、ユーザが明示的な操作を行う必要がありません。 

以下に、検証環境の作成を  ataTypes ウィンドウから実行した際に必要となるブロックの置き換え方法を示

します。 

  

• ブロックの置き換え方法 

DataTypesウィンドウのサブシステム化されたブロック“DataTypes”ブロックを削除し、untitledウィンド

ウの PIL連携用ブロック” DataTypesブロック”をドラッグし、DataTypesウィンドウの該当部位にドロッ

プし、PILシミュレーション・モデルを完成させます。この際、DataTypesウィンドウは別名にて保存し

てください。そのまま保存すると元のサブシステムブロックが上書きされてしまいます。 

 
図 3-28  PIL連携用ブロックの置き換え 

備考 1  モデル・ファイル上に作成された、 PIL連携用ブロックを元のサブシステムと入れ替えます。

untitledモデルは、保存せずに閉じても問題ありません。 

 

備考 2  PIL連携用ブロックをモデル内に、複数配置することはできません。 

  

ドラッグ&ドロップ
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3.4.1.6 ロード・モジュールの生成 

コンフィギュレーション パラメーター ダイアログの[Embedded Target options]オプションで、[I E Mode]で

“Open Project & LM  ownload”や“Template Project & LM  ownload”を設定した場合、ロード・モジュールの

生成、およびダウンロードは、検証環境の作成の一連の処理とし自動的に行われるため、ユーザーが明示的な

操作を行う必要がありません。 

コンフィギュレーション  パラメータダイアログボックスの [Embedded Target Options]で [I E Mode]

を” reate Project”に設定している場合、初回生成時には、下図の様にプロジェクト作成成功ダイアログが表示

されるまでお待ちください。 

 
 

以下に、[I E Mode]に“ reate Project”や”Open Project”を設定した際のロード・モジュールの生成方法を示し

ます。 

• ロード・モジュールの生成方法 

[IDEに CS+を使用する場合] 

(1) CS+のプロパティ・パネルにおいてビルド・ツール（コンパイラ、アセンブラなど）のオプション

設定を行います。特に、以下の場合は、CS+デフォルト設定から変更する必要があります。 

[RXにおいてビッグエンディアンを使用する場合] 

CS+プロジェクト・ツリーで[ビルド・ツール]を選択し、[共通オプション]-[CPU]-[データのエンディ

アン]に[Big-endianデータ(-endian=big)]を設定します。 

この時、「デバッグ・ツールのエンディアン設定も変更しますか？」というメッセージ・ダイアログが

出力されるので、「はい」を選択します。 

 

[RL78を使用する場合] 

CS+プロジェクト・ツリーで[ビルド・ツール]を選択し、* [コンパイル・オプション]-[出力コード]-

[double型／long double型を float型として処理する]を” いいえ(-dbl_size=8)”に設定してください。

そして、[リンク・オプション]-[デバイス]-[ オンチップ・デバッグ・オプション・バイト制御値]と[ユ

ーザ・オプション・バイト値]に値を設定します。そして、[デバッグ・モニタ領域を設定する]に[はい

(範囲指定)(-DEBUG_MONITOR=<アドレス範囲>)]に設定し、[デバッグ・モニタ領域の範囲]に値を設

定します。これらのプロパティの設定値は各デバイスのハードウェア・ユーザ・マニュアルを参照し

てください。 

コンフィギュレーション パラメーター ダイアログの[Embedded Target Options]オプションで

[Debug Generated Code during PIL Simulation]がチェックされている場合、[コンパイル・オプショ

ン]-[最適化(詳細)]-[関数のインライン展開を行う]に[いいえ(-Oinline_level=0)]を設定してください。 

 

* このオプションは RL78 S3コアのデバイスで 2バイト以上のデータ型を使用するときにのみ設定

してください。 

 

(2) CS+プロジェクトを上書き保存します。 

(3) CS+の［ビルド］メニューから［ビルド・プロジェクト］を選択します。  

図 3-29 プロジェクト作成成功イアログ 
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[IDEに e2 studioを使用する場合] 

(1) e2 studioのプロパティ・パネルにおいてビルド・ツールのオプション設定を行います。 

[RL78を使用する場合] 

プロジェクト上での右クリックから[プロパティ]メニュー選択し、ビルド・ツールの設定ダイアログ

の[C/C++ビルド]-[設定]画面でツール設定タブを開きます。* [Compiler]-[出力コード]カテゴリで

[double型／long double型を float型として処理する(-dbl_size)]のチェックを外し、[Linker]-[デバイ

ス]カテゴリで[オプション・バイト領域のユーザ・オプション・バイトに値を設定する(-

user_opt_byte)], [オプション・バイト領域のオンチップ・デバッグ・オプションバイトに値を設定す

る(-ocdbg)]および[OCDモニタのメモリ領域を確保する(-debug_monitor)]をチェックし値を設定しま

す。これらのプロパティの設定値は各デバイスのハードウェア・ユーザ・マニュアルを参照してくだ

さい。 

コンフィギュレーション  パラメーター  ダイアログの [Embedded Target Options]オプションで

[ ebug Generated  ode during PIL Simulation]がチェックされている場合、[ ompiler]-[最適化]-[関数

の自動インライン展開を行う -Oinline_level ]に[いいえ]を設定してください。 

 

[RA8シリーズを使用する場合] 

クロックがデバイスに合っていることを確認するには、以下の手順に従ってください。RA8マルチ

コアを使用する場合、CPU0のプロジェクトでのみ設定します。 

(1) [プロジェクト・エクスプローラー]パネルで”configuration.xml”をダブルクリックし、FSP 

Configurationを開く 

(2) [BSP]タブで[Board]、[Device]で適切なボードとデバイスを選択する 

(3) [Generate Project Content]ボタンを押下する 

 

* このオプションの設定は RL78 S3コアのデバイスで 2バイト以上のデータ型を使用するときにの

み行ってください。 

 

(2) 以下のいずれかの方法でビルドします。 

• プロジェクト上での右クリックからの[プロジェクトのビルド]メニュー選択 

• プロジェクトにフォーカスしてからの[プロジェクト]   [プロジェクトのビルド]メニュー選択 

• プロジェクトにフォーカスしてからの  アイコンのクリック 

• プロジェクトにフォーカスしてからの[Ctrl] + [B]キー押下 

備考 ロード・モジュールの生成方法についての詳細は、CS+/e2 studioのユーザーズマニュアルを参照してください。 

 

3.4.1.7 ロード・モジュールのダウンロード 

コンフィギュレーション パラメーター ダイアログの[Embedded Target Options]オプションで[I E Mode]に

“Open Project & LM  ownload” や“Template Project & LM  ownload”を設定した場合、“ロード・モジュールの

ダウンロード”は検証環境の作成の一連の処理として自動的に行われるため、ユーザが明示的な操作を行う必

要はありません。 

以下に、[I E Mode]]に” reate Project”、または”Open Project”を設定した際に必要となるデバッグツールの設

定、および、ロード・モジュールのダウンロード方法を示します。 

 

1. シングルコアプロジェクトの場合： 

 

•  デバッグツールの設定方法 
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[IDEに CS+、デバイスに RXまたは RL78、エミュレータに E1/E2/E2 Lite/E20 (Jtag/Serial)/EZ Emulator

または COM Port を使用の場合] 

CS+プロジェクト・ツリーで[デバッグ・ツール]を選択し、プロパティ設定の[デバッグ・ツール設定]-[実行

中のメモリ・アクセス]-[実行中にアクセスする]（[実行を一瞬停止してアクセスする]の場合あり）を[はい]

に設定してください。 

[IDEに e2 studio、デバイスに RX、エミュレータに E1/E2/E2 Lite/E20 (Jtag/Serial)/EZ Emulator、ビッグ

エンディアンを使用の場合] 

(1) [プロジェクト・エクスプローラ]ペインの“Tutorial”プロジェクトをクリックしてフォーカスを移動し

ます。 

(2) [実行] → [デバッグの構成…]メニューもしくは アイコンのドロップダウン → [デバッグの構

成…]メニューから[デバッグ構成]ウインドウを開きます。 

(3) [デバッグ構成]ウインドウで[Renesas GDB Hardware Debugging]   [Tutorial HardwareDebug]に移

動し、[Debugger]タブに切り替えます。 

[Debugger]タブ下の[デバッグ・ツール設定]サブ・タブに移動し、[メモリ] – [エンディアン]プロパティの

値を“ビッグ・エンディアン”に設定します。  
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•  ロード・モジュールのダウンロード方法 

[IDEに CS+を使用の場合] 

CS+のプロパティ・パネルにおいてデバッグ・ツール（E1/E2/E2 Lite/E20(JTAG/シリアル)/EZ emulator、 

J-Linkもしくは COM port、シミュレータ）のオプション設定を行ったのち、CS+の［デバッグ］メニュー

から［デバッグ・ツールへダウンロード］を選択することによりロード・モジュールのダウンロードが行わ

れます。 

 
図 3-30 デバッガへのダウンロードが完了した状態のCS+ 
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[IDEに e2 studioを使用の場合] 

 [プロジェクト・エクスプローラ]パネル上で対象プロジェクトをクリックしフォーカスを移動する。その

後、 アイコンをクリックしデバッガ・セッションの開始とロードモジュールのダウンロードを行う。 

 

 
図 3-31 デバッガへのダウンロードが完了した状態のe2 studio 

 

2. マルチコアプロジェクトの場合： 

ツールバーで[デバッグの構成…]を押下します。 

 

 

 

 

 

 

 

デバッグ・ツールが E2, E2 Liteの場合: [起動グループ] → [Renesas G B Hardware  ebugging] → 生

成された”<モデル名>_multicore_ PU1  ebug_Multicore”を選択し[デバッグ]を押下します。 

 

 

 

図 3-32 デバッグの構成 
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図 3-33  Multi-Core Debug Launch Group (E2/E2 Lite) 
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デバッグ・ツールが J-Link の場合 : [起動グループ ] →  生成された”<モデル名>_multicore_ PU1 

 ebug_Multicore”を選択し[デバッグ]を押下します。 

 

 
図 3-34  Multi-Core Debug Launch Group (J-Link) 
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3.4.2 PILシミュレーションの実行 

以下に、検証環境の作成を  ataTypesウィンドウから実行した際に必要となる、PILシミュレーションの実行

方法を示します。 

 

• PILシミュレーションの実行方法 

DataTypesウィンドウからの内容が PILシミュレーション・モデルへと変わっていることを確認後、[シ

ミュレーション]メニューから[実行]を選択し、PILシミュレーションを開始します。 

 
図 3-35  PILシミュレーションの実行 

備考 本操作を実行後、モデル・ファイルの保存を行った場合、元のモデル・ファイルに対する上書き保存が行われま

す。 

Embedded Targetがダウンロード完了を確認するまでは、確認ダイアログが表示されます。確認ダイアログは、

ダウンロード完了後に自動的に閉じます。ダウンロードを中止して一連の動作を中断したい場合は、確認ダイ

アログの OKボタンを押下してください。 

 

 
図 3-36 確認ダイアログ 
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3.4.3 PILシミュレーション中の生成コードのデバッグ 

このセクションでは PIL シミュレーション中にモデルから生成したコードをデバッグする方法について説明

します。 

以下の手順で  S+/e2 studioのデバッグツールが提供するすべての機能を使用することができます。 

• Step 1: モデルを開き、コード生成対象のサブシステムを選択して[コンフィギュレーション パラメータ

ー]ウィンドウを表示します。 

• Step 2: 必要な条件を設定し、[Debug Generated Code during PIL Simulation] チェックボックスをチェ

ックします。 

• Step 3: Save model and execute MATLAB® command: “>> ecpils_build [Enter]” モデルを保存し、次の

MATLAB®コマンドを実行します。 

      “>> ecpils_build [Enter]” 

• Step 4: CS+/e2 studioプロジェクトをビルド＆ダウンロードします。 

“ecpils_main.c”の関数main()とecpils_synchronize_simulink® ()に自動的にブレーク・ポイントが設定され

ます。マルチコアプロジェクトではCPU0にのみ設定されます。 

• Step 5: Simulink®モデルの [Run]ボタンを押下し、デバッグを開始します。 

⎯ ステップ実行 

⎯ コードブロック、関数へのステップイン 

⎯ 停止 

⎯ その他 

このモードを有効にするには、 コンフィギュレーション パラメーターの設定時に[ ebug Generated  ode 

during PIL Simulation] チェックボックスをチェックしてください。下図はその例です。 

 

 

図 3-37  PILシミュレーション中の生成コードデバッグの有効化  
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図 3-38  ecpils_main.cに自動的に設定される2つのブレーク・ポイント(CS+) 

図 3-39  ecpils_main.cに自動的に設定される2つのブレーク・ポイント(e2 studio) 
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備考 1. この機能を使用する場合、実行時間は計測できません。[Measure Execution Time] チェックボックスは

無効になります。 

備考 2. デバッグ中のステップ実行のタイムアウト時間は最大 2 時間です。タイムアウトを検出すると PIL シ

ミュレーションプロセスは停止します。 

備考  . ターゲット・プログラム  S+/e2 studio が停止した場合、Simulink®の画面は固まります。Simulink®上の

GUI から一時停止や停止はできません。これは MATLAB®/Simulink®の制限となります。PIL シミュレー

ションを停止するには、デバッグ中に設定したブレーク・ポイントを削除し、プログラムが終了するま

で実行してください。 

備考  . デバッグ中にデバッグツールから切断したり、 S+/e2 studioのプロセスを終了したりしないでください。

予期しない動作の原因と成ります。 

備考 5. Embedded Targetで生成したコードの変更や、P の値の変更他、PILシミュレーションのワークフロー

を変えるような変更を  S+/e2 studio 側で行わないでください。これらの操作は PIL シミュレーション

プロセスにとって不正でエラーの原因となります。 

備考 6. RL78デバイス・ファミリでこの機能を使用する場合、[関数のインライン展開を行う]を設定してくださ

い。詳しくは  . .1.6 ロード・モジュールの生成を参照していください。 

3.4.4 Embedded Targetの再実行 

Embedded Targetの再実行を行う場合は、以下の方法があります。それぞれの手順で実行してください。 

 

• ecpils_buildコマンドによる再実行（Simulink®モデルを更新した場合や、再度コード生成を行う場合） 

(1) 前回実行した Simulink®モデルである<モデル名>_ecpils.slxウィンドウと CS+/e2 studioを終了して

ください。 

(2) 前回の実行で生成された slprjフォルダを削除してください。 

(3) MATLAB®コマンド・ウィンドウで ecpils_buildコマンドを実行してください。 

(4) Simulink®ウィンドウからシミュレーションを実行してください。 

 

• PILシミュレーションのみの再実行（Simulink®モデルの更新がなく、コード生成処理を省略する場合） 

(1) 前回実行した Simulink®モデルである<モデル名>_ecpils.slxウィンドウと CS+/e2 studioを終了して

ください。 

(2) <モデル名>_ecpils.slxウィンドウを起動しシミュレーションを開始してください。 

(3) CS+/e2 studioが起動します。コンフィグレーション・ダイアログの[Embedded Target Options]の

[IDE Mode]に[Create Project]または[Open Project]が設定されている場合は、ダウンロードを行ってくだ

さい。 

(4) CS+/e2 studioダウンロード完了後、自動で PILシミュレーションの実行が開始されます。 

3.4.5 PILシミュレーション後のクリーンアップ 

Embedded Targetが生成したフォルダ、ファイルをクリーンアップするのは以下の方法です。 

 

• 手動または、"ecpils_cleanup"コマンドを使用した自動で以下のフォルダとファイルを削除します。 

⎯ フォルダ: +ecpils、 < モデル名 >_ecpils、 slprj 

⎯ モデル: < モデル名 >_ecpils.slx 

⎯ ソースコード: サフィックス _Launch_GraphViewer.m、 _Convert_Measurement_Data.m 

⎯ ファイル: サフィックス _Total_Time.csv、 _Worst_Time.csv 
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3.5 コード生成対象が参照先モデルのPILシミュレーションの実行 

以下に、コード生成対象が参照先モデルの場合の、PILシミュレーションを行う際に必要となる検証環境の作

成方法を示します。 

3.5.1 検証環境の作成 

以下に、PILシミュレーションを行う際に必要となる検証環境の作成方法を示します。この説明では提供のサ

ンプル・モデル  ataTypesReference.slxと  ataTypesRef.slxを使用します。RA8マルチコアの PILシミュレ

ーションを実行する場合、マルチコアモデルへの変換のため  .2.1手動で対象コアを指定する手順 マルチコア

M U を参照してください。 

 

3.5.1.1 RAファミリSecure Bundleを使用したNon Secureのデバッグ設定の準備 

“3.4.1.1RAファミリ Secure Bundleを使用した Non Secureのデバッグ設定の準備”を参照してください。 

 

3.5.1.2 参照先モデルを使用したモデルの準備 

サンプル・モデル  ataTypesReference.slx と参照先モデル  ataTypesRef.slx を使用します。

 ataTypesReference.slxは  ataTypesRef.slxを参照します。 ataTypesRef.slxは直接使用されません。 

 

3.5.1.3 コンフィギュレーション パラメーターの設定 

コード生成のオプションを確認/設定します。 ataTypesReference.slxと  ataTypesRef.slxの組み合わせで同

じ設定を行う必要があります。 

 

1. コンフィギュレーション パラメーター ダイアログのオープン 

DataTypesReferenceウィンドウの[モデル化]メニューから[モデル設定]を選択し、コンフィギュレーショ

ン パラメーター ダイアログをオープンします。 

2. [ハードウェア実行]オプションの設定 

[選択]エリアの[ハードウェア実行]を選択し、以下のように各項目の設定を行い、[適用]ボタンをクリック

します。 
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図 3-40 [ハードウェア実行]オプション  
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備考 1. [Embedded Target options]パネルの[Device Family]値を設定することによって、[ハードウェア実行]パネ

ルの[デバイスタイプ]の値を変更することができます。[Embedded Target Options]の“OK”または“適用”

ボタンを押してください。 

備考 2. [Device Family]値の設定は、[IDE Mode]値が[Embedded Target options]パネルの[Create Project]の場合

に使用可能となります。 

 

3. [モデル参照]オプションの設定 

[選択]エリアの[モデル参照]を選択後、[リビルド]を設定し、[適用]ボタンをクリックします。 

[常に行う]に設定した場合は、Simulink®モデルの変更に関わらずコード生成が行われますが、[任意の変更

を検出]、または、[既知の依存関係で任意の変更が検出された場合]に設定した場合は、Simulink®モデルの

変更が検出されなかった場合には、コード生成の処理が省略されます。なお、[行わない]は設定しないで

ください。 

 
図 3-41 [モデル参照]オプション  
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4. [コード生成]オプションの設定 

[選択]エリアの[コード生成]を選択後、下図と同様の設定を行い、[適用]ボタンをクリックします。 

 
図 3-42 [コード生成]オプション 

備考 テンプレートmakefile(ecpils.tmf)は選択したMEXコンパイラ(>> mex -setup)によって上書きされます。 
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5. [検証]オプションの設定 

6. [Embedded Target Options]オプションの設定 

サブシステムブロック使用時と同じ設定を使用する。 “3.4.1.3 コンフィギュレーション パラメーターの

設定” / ”5. [Embedded Target Options]オプションの設定”を参照のこと。 

7. コンフィギュレーション パラメーター・ダイアログのクローズ 

設定内容を確認後、[OK]ボタンをクリックします。 

8. DataTypesRef モデルのコンフィギュレーション パラメーターの設定 

コード生成対象となる Modelブロックをダブルクリックし、DataTypesRefウィンドウを開きます。

DataTypesRefウィンドウの[ツール]メニューから[コード生成] - [オプション]を選択し、コンフィギュレー

ション パラメーター ダイアログをオープンし、(2)から(6)で行った設定を同様に行います。 

  

図 3-43 [検証]オプション 
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3.5.1.4 PILモードの指定 

コード生成対象となるモデルの PILモードを指定します。 

 

1. ブロック パラメーター ダイアログのオープン 

コード生成対象となる Modelブロックを選択し、右クリックで[ブロックパラメーター(Model Reference)]

を選択し、ブロック パラメーター ダイアログをオープンします。 

   
図 3-44 ブロック パラメーター ダイアログ 

2. PILの選択 

シミュレーションモードにプロセッサインザループ(PIL)を選択します。 

 

3.5.1.5 PILシミュレーションの実行 

 ataTypesReferenceウィンドウの情報が PILシミュレーションモデルの情報に変更されていることを確認し

た後、[シミュレーション]メニューから[実行]を選択し、PIL シミュレーションを開始します。PIL シミュレー

ションの準備として、コードの生成と  S+/e2 studioの起動が行われます。 

  

図 3-45  PILシミュレーションの実行 
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備考  本操作を実行後、コード生成を行った場合、CS+/e2 studioの起動が行われます。また、既存の実行時間

計測結果保管ファイルは削除されます。 

3.5.1.6 ロード・モジュールの生成 

サブシステムブロックの場合と同じ手順を行います。“ . .1.6 ロード・モジュールの生成”を参照してください。 
 

3.5.1.7 ロード・モジュールのダウンロード 

 S+/e2 studioの起動が行われます。コンフィグレーション・ダイアログの Embedded Target Optionsにおい

て、I E Modeが“ reate Project”モード、および、“Open Project”モードに設定されている場合は、以下の手順

に従って、ロード・モジュールのビルドとダウンロードを行ってください。“Open Project & LM  ownload”モ

ード、および、“Template Project & LM  ownload”モードに設定されている場合は、ロード・モジュールのビ

ルドと、デバッガへのダウンロードが自動的に行われます。ダウンロードが完了しましたら、 PILシミュレー

ションを開始します。 

 

1. シングルコアプロジェクトの場合： 

 

•  デバッグツールの設定方法 

[IDEに CS+、デバイスに RXまたは RL78、エミュレータに E1/E2/E2 Lite/E20 (Jtag/Serial)/EZ Emulator

または COM Port を使用の場合] 

CS+プロジェクト・ツリーで[デバッグ・ツール]を選択し、プロパティ設定の[デバッグ・ツール設定]-[実行

中のメモリ・アクセス]-[実行中にアクセスする]（[実行を一瞬停止してアクセスする]の場合あり）を[はい]

に設定してください。 

[IDEに e2 studio、デバイスに RX、エミュレータに E1/E2/E2 Lite/E20 (Jtag/Serial)/EZ Emulator、ビッグ

エンディアンを使用の場合] 

(1) [プロジェクト・エクスプローラ]ペインの“Tutorial”プロジェクトをクリックしてフォーカスを移動し

ます。 

(2) [実行] → [デバッグの構成…]メニューもしくは アイコンのドロップダウン → [デバッグの構成…]

メニューから[デバッグ構成]ウインドウを開きます。 

(3) [デバッグ構成]ウインドウで[Renesas GDB Hardware Debugging]   [Tutorial HardwareDebug]に移動

し、[Debugger]タブに切り替えます。 

[Debugger]タブ下の[デバッグ・ツール設定]サブ・タブに移動し、[メモリ] – [エンディアン]プロパティ

の値を“ビッグ・エンディアン”に設定します。 

 

•  ロード・モジュールのダウンロード方法  

[IDEに CS+を使用の場合] 

CS+のプロパティ・パネルにおいてデバッグ・ツール（E1/E2/E2 Lite/E20(JTAG/シリアル)/EZ emulator、

COM Port、シミュレータ）のオプション設定を行ったのち、CS+の［デバッグ］メニューから［デバッグ・

ツールへダウンロード］を選択することによりロード・モジュールのダウンロードが行われます。 
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図 3-46 デバッガへのダウンロードが完了した状態のCS+ 

[IDEに e2 studioを使用の場合] 

[プロジェクト・エクスプローラ]パネル上で対象プロジェクトをクリックしフォーカスを移動する。その後、

アイコンをクリックしデバッガ・セッションの開始とロードモジュールのダウンロードを行う。 

 
図 3-47 デバッガへのダウンロードが完了した状態のe2 studio  



Embedded Target V6.10.00   . 機能 

R20UT5787JJ0100  Rev.1.00  Page 7  of 100 
Feb.01.26   

2. マルチコアプロジェクトの場合： 

ツールバーで[デバッグの構成…]を押下します。 

 

 

デバッグ・ツールが E2, E2 Liteの場合: [起動グループ] → [Renesas G B Hardware  ebugging] → 生

成された”<モデル名>_multicore_ PU1  ebug_Multicore”を選択し[デバッグ]を押下します。 

 

 

  

図 3-49  Multi-Core Debug Launch Group (E2/E2 Lite) 

図 3-48 デバッグの構成 
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デバッグツールが J-Link の場合 : [起動グループ ] →  生成された ”<モデル名>_multicore_ PU1 

 ebug_Multicore”を選択し[デバッグ]を押下します。 

 

 
図 3-50  Multi-Core Debug Launch Group (J-Link) 

 

Embedded Targetがダウンロード完了を確認するまでは、確認ダイアログが表示されます。確認ダイアログは、

ダウンロード完了後に自動的に閉じます。ダウンロードを中止して一連の動作を中断したい場合は、確認ダイ

アログの OKボタンを押下してください。 

 

 
図 3-51 確認ダイアログ 
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3.5.2 PILシミュレーション中の生成コードのデバッグ 

このセクションでは PIL シミュレーション中にモデルから生成したコードをデバッグする方法について説明

します。 

以下の手順で  S+/e2 studioのデバッグツールが提供するすべての機能を使用することができます。 

• Step 1: モデルを開き、コード生成対象のサブシステムを選択して[コンフィギュレーション パラメータ

ー]ウィンドウを表示します。 

• Step 2: 必要な条件を設定し(参照先モデル、参照モデル両方の設定を行います)、[Debug Generated 

Code during PIL Simulation] チェックボックスをチェックします。 

• Step 3: モデルを保存し、Simulink®モデルの[実行]ボタンを押下します。 

• Step 4: CS+/e2 studioプロジェクトをビルド＆ダウンロードします。“ecpils_main.c”の関数main()と

ecpils_synchronize_simulink®()に自動的にブレーク・ポイントが設定されます。マルチコアプロジェクト

ではCPU0にのみ設定されます。 

• Step 5: デバッグを開始します。 

⎯ ステップ実行 

⎯ コードブロック、関数へのステップイン 

⎯ 停止 

⎯ その他 

このモードを有効にするには、 コンフィギュレーション パラメーターの設定時に[ ebug Generated  ode 

during PIL Simulation] チェックボックスをチェックしてください。下図はその例です。 

 

図 3-52  PILシミュレーション中の生成コードデバッグの有効化  
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図 3-53  ecpils_main.cに自動的に設定される2つのブレーク・ポイント(CS+) 

 

図 3-54  ecpils_main.cに自動的に設定される2つのブレーク・ポイント(e2 studio) 
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備考 1. この機能を使用する場合、実行時間は計測できません。[Measure Execution Time] チェックボックスは

無効になります。 

備考 2. デバッグ中のステップ実行のタイムアウト時間は最大 24時間です。タイムアウトを検出すると PIL シ

ミュレーションプロセスは停止します。 

備考 3. ターゲット・プログラム(CS+/e2 studio)が停止した場合、Simulink®の画面は固まります。Simulink®上の

GUIから一時停止や停止はできません。これは MATLAB®/Simulink®の制限となります。PILシミュレー

ションを停止するには、デバッグ中に設定したブレーク・ポイントを削除し、プログラムが終了するま

で実行してください。 

備考 4. デバッグ中にデバッグツールから切断したり、CS+/e2 studioのプロセスを終了したりしないでください。

予期しない動作の原因と成ります。 

備考 5. Embedded Targetで生成したコードの変更や、PCの値の変更他、PILシミュレーションのワークフロー

を変えるような変更を CS+/e2 studio 側で行わないでください。これらの操作は PIL シミュレーション

プロセスにとって不正でエラーの原因となります。 

備考 6. RL78デバイス・ファミリでこの機能を使用する場合、[関数のインライン展開を行う]を設定してくださ

い。詳しくは 3.4.1.6 ロード・モジュールの生成を参照してください。 

3.5.3 Embedded Targetの再実行 

前回実行した Simulink®モデルと  S+/e2 studio を終了します。その後、Simulink®モデルを起動して、シミュ

レーションを開始してください。 

コンフィグレーション パラメーター ダイアログの[モデル参照]の[リビルド]の設定によって動作が異なりま

す。[常に行う]が設定されている場合は、必ずコード生成が行われます。[任意の変更を検出]または[既知の依存

関係で任意の変更が検出された場合]が設定されている場合は、Simulink®モデルに変更がないと、コード生成

の処理が省略されます。 

3.5.4 シミュレーション後のクリーンアップ 

Embedded Targetのワークスペースをクリーンアップする方法は以下です。 

• 手動または、"ecpils_cleanup"コマンドを使用した自動で以下のフォルダとファイルを削除します。 

⎯ フォルダ: +ecpils、 slprj 

⎯ ソースコード: サフィックス _Launch_GraphViewer.m、 _Convert_Measurement_Data.m 

⎯ ファイル: サフィックス _Total_Time.csv、 _Worst_Time.csv 
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3.6 コード生成対象が最上位モデルのPILシミュレーションの実行 

以下に、コード生成対象が最上位モデルの場合の、PILシミュレーションを行う際に必要となる検証環境の作

成方法を示します。 

3.6.1 検証環境の作成 

以下に、PILシミュレーションを行う際に必要となる検証環境の作成方法を示します。この説明では提供のサ

ンプル・モデル  ataTypesRef_Top.slxを使用します。RA8マルチコの PILシミュレーションを実行する場合、

マルチコアモデルへの変換のため  .2.1 手動で対象コアを指定する手順 マルチコア M U を参照してくださ

い。 

 

3.6.1.1 RAファミリSecure Bundleを使用したNon Secureのデバッグ設定の準備 

“3.4.1.1RAファミリ Secure Bundleを使用した Non Secureのデバッグ設定の準備”を参照してください。 

 

3.6.1.2 最上位モデルを使用したモデルの準備 

サンプル・モデル  ataTypes_Top.slxを使用します。 

 

3.6.1.3 コンフィギュレーション パラメーターの設定 

サブシステムブロック使用時と同じ設定を使用します。 . .1.  コンフィギュレーション パラメーターの設定を参

照してください。 

 

3.6.1.4 PILモードの指定 

コード生成対象となるモデルの PILモードを指定します。 

 

1. プロセッサインザループ(PIL)の選択 

モデル・ウィンドウで[アプリ] – [SIL/PIL マネージャー] を選択し、[SIL/PIL]メニューの[SIL/PIL モード]

で”Processor-in-the-Loop (PIL)”を選択します。 

 
図 3-55 シミュレーションメニュー(MATLAB® R2022a以上) 

  

2. 引数値の設定 

モデルの引数値を設定します。ワークスペース変数の設定を行います。サンプル・モデルではワークスペ

ース変数の設定を行う.mファイル(DataTypesRef_Top_input.m)を用意しています。 
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3.6.1.5 PILシミュレーションの実行 

ワークスペース変数の設定が行われていることを確認後、[SIL/PIL]メニューから[実行]を選択し、PILシミュレ

ーションを開始します。PIL シミュレーションの準備として、コードの生成と  S+/e2 studio の起動が行われ

ます。 

 
図 3-56  PILシミュレーションの実行(MATLAB® R2022a以上) 

備考 本操作を実行後、コード生成を行った場合、CS+/e2 studioの起動が行われます。また、既存の実行時間

計測結果保管ファイルは削除されます。 

 

3.6.1.6 ロード・モジュールの生成 

サブシステムブロックを使用時と同じ手順で行います。 . .1.6 ロード・モジュールの生成を参照してくださ

い。 

 

3.6.1.7 ロード・モジュールのダウンロード 

参照先モデル使用時と同じ手順で行います。 .5.1.7 ロード・モジュールのダウンロードを参照してください。 

 

3.6.2 PILシミュレーション中の生成コードのデバッグ 

参照先モデル使用時と同じ手順で行います。 .5.2 PIL シミュレーション中の生成コードのデバッグを参照し

てください。 

3.6.3 Embedded Targetの再実行 

前回実行した Simulink®モデルと  S+/e2 studio を終了します。その後、Simulink®モデルを起動して、シミュ

レーションを開始してください。 

Simulink®モデルに変更がないと、コード生成の処理が省略されます。Simulink®モデルに変更がある場合、コ

ード生成処理は省略されません。 
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3.6.4 PILシミュレーション後のクリーンアップ 

Embedded Targetのワークスペースをクリーンアップする方法は以下です。 

• 手動または、"ecpils_cleanup"コマンドを使用した自動で以下のフォルダとファイルを削除します。 

⎯ フォルダ: +ecpils、 < モデル名 >_ecpils、 slprj 

⎯ ソースコード: サフィックス _Launch_GraphViewer.m、 _Convert_Measurement_Data.m 

⎯ ファイル: サフィックス _Total_Time.csv、 _Worst_Time.csv 
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3.7 コード生成対象となるアルゴリズムの対象デバイスでの検証 

PILシミュレーションを実行したことによって得られた情報（Simulink®モデルと実行結果から生成されたロー

ド・モジュールの実行時間）を使用して、アルゴリズムを検証することができます。 

コンフィギュレーション パラメーター ダイアログボックスの[Embedded Target Options]にある[Measure 

Execution Time]チェックボックスを選んだ場合にのみ、実行時間の測定が有効になります。 

PILシミュレーションモードや時間計測方法によって、実行時間の計測手順は異なる可能性があります。詳細

については、PILシミュレーションモードと時間計測方法に応じて、以下を参照してください。 

備考 1. “Performance Function”を使った時間測定はサポートされているすべて MCU ファミリのシングルコア

MCUで使用出来ます。 

備考 2. “Performance Function”を使った時間測定は実行時間の供給元として CS+/e2 studioタイマ機能を使用し

ます。そのため、デバッグツールによる実行時間測定前に CS+/e2 studioのタイマ機能を有効にする必要

があります。タイマ機能を有効にするには CS+/e2 studio のステータスバーの右にある[Timer]ボタンを

押下します。 

備考 3. 実行時間計測の結果は、ナノ秒単位で示されます。 

 

3.7.1 パフォーマンス測定を使った時間計測方法 
以下で“Performance Function”を使った時間計測法を示します。これにより、PILシミュレーションプロセス

全体の合計実行時間が提供されます。これはシングルコア PILシミュレーションでのみ使用できます。 

この機能を有効にするためには、[Measure Execution Time]チェックボックスをチェックし、[Measurement 

Method]に“Performance Function”を選択してください。 

コード生成対象によって以下のファイルに計測結果が保存されます。 

1. コード生成対象がサブシステムブロックの場合 

コード生成対象がサブシステムブロックの場合の時間計測結果保存ファイル 

<モデル・ファイルを含むフォルダ> ¥<サブシステム名>_ecpils¥ <サブシステム名>.txt 

2. コード生成対象が参照先モデルの場合 

Modelコード生成対象が参照先モデルの場合の時間計測結果保存ファイル 

<モデル・ファイルを含むフォルダ> ¥slprj¥ecpils¥<参照先モデル名>¥<参照先モデル名>.txt 

3. コード生成対象が最上位モデルの場合 

コード生成対象が最上位モデルの場合の時間計測結果保存ファイル 

<モデル・ファイルを含むフォルダ> ¥<最上位モデル名>_ecpils¥<最上位モデル名>.txt 

4. 計測結果は以下のフォーマットで保存されます。 

通常時 
Total: <総実行時間>ns, Pass Count: <パスカウント>, Average: <平均実行時間

>ns, Max: <最大実行時間>ns, Min: <最小実行時間>ns 

ステップ毎の時間計測でオーバー

フロー発生時 
Total: Overflow, Pass Count: <パスカウント>, Average: N/A, Max: N/A, Min: <最

小実行時間>ns 

総実行時間計算でオーバーフロー

発生時 
Total: Overflow, Pass Count: <パスカウント>, Average: N/A, Max: <最大実行時間

>ns, Min: <最小実行時間>ns 
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3.7.2 ソフトトレースを使った時間計測方法 

 

以下でソフトトレースを使った時間計測法を示します。この方法は RAマルチコアでのみ使用可能です。 

 

ソフトトレースを使った時間計測法は、各サブシステムブロックの実行時間を計測することを可能にします。

特にマルチコア M Uの場合、ソフトトレースは割り当てられたブロックの待機時間も提供し、異なるコアに

割り当てられた他のブロックのプロセスと同期させます。さらに、この時間計測法の対象となるサブシステム

ブロックもコアに割り当てる必要があります。したがって、計測対象の Simulinkモデルは 加構成のために変

換する必要があります。詳細は  .2.1「コアターゲットの手動指定手順 マルチコア M U 」を参照してくださ

い。 

 

この機能を有効にするには、[Measure Execution Time]のチェックボックスをチェックしてください。計測結

果を得る方法は以下の  つがあります。 関連ファイルはすべて<Model Location>フォルダに格納されていま

す ： 

 

• MATLABプロットで表示： 

以下の名前付きスクリプトを実行します。 

• サブシステムブロックモデルの場合： 

スクリプト <ブロック名>_Convert_Measurement_Data.mを実行しデータを正しい形式に変

換します。 

その後、スクリプト <ブロック名>_<対象MCU>_Launch_GraphViewer.mを実行し実行時間グ

ラフビューアで表示します。 

• 参照モデルと最上位モデルの場合： 

スクリプト <モデル名>_Convert_Measurement_Data.mを実行しデータを正しい形式に変換

します。 

その後、スクリプト <モデル名>_<対象MCU>_Launch_GraphViewer.mを実行し実行時間グ

ラフビューアで表示します。 

 

図 3-57 実行時間グラフビューアのGUI 
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• 最も悪い結果が出たステップの具体的な実行時間： 

ファイル “<コード生成対象のサブシステムブロック名>_ Worst_Time.csv”を開きます。 

• PILシミュレーションのすべてのステップの具体的な実行時間： 

ファイル “<コード生成対象のサブシステムブロック名>_ Total_Time.csv”を開きます。 

 

実行時間グラフビューアは、スケジューラのシミュレーション時間のサマリ、シングルコアまたはマルチコア

の実行時間を表示します。スケジューラ時間はソースコードを制御する コアが実行していない 期間を表し、

コア実行は 1つのコアまたは複数のコアが実行中の期間を表します。 

ビューア上では以下のような機能を使うことができます。 

 

• ステップのスケール変更 

[Change Scale]ボタンを押下して”Start Step”と”End Step”を設定します。 

(例: Start Step = 1、End Step = 5) 

 

 

 

その後、[OK]ボタンを押下して”Start Step”から”End Step”までのシミュレーション実行時間の

サマリが表示されます。 

図 3-59 [Change Scale]ボタン押下によるステップのスケール変更 

図 3-58 “  ar     p”と”En     p”の設定 
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結果は下図のように表示されます。 

 

 

• サブシステム毎の実行時間の表示 

[Show Step Graph]ボタンを押下するとサブシステム毎の1ステップまたはユーザによって選

択された”Start Step”から”End Step”までの複数ステップの実行時間を表示します。また表示モ

ードにはコア依存かレート依存かの2つのオプションがあります。 

 

 

図 3-60 シミュレーション時間サマリの実行時間結果表示 

図 3-61 [Show Step Graph]ボタン押下でサブシステム毎の実行時間表示 
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ボタン押下後に”Start Step”と”End Step”を設定します。 

 

 

コア依存の場合は”Options”を“ ependArrows = annotation  oloring =  PU”に、レート依存の

場合は“ ependArrows = annotation  oloring = rate”に設定してください。 

設定後に[OK]ボタンを押下すると結果は下図のように表示されます。 

 

 

注： “Start Step”と”End Step”が同値で、表示すべきデータが存在しない場合、空のグラフが表示され

ます。 

 

  

図 3-62 実行時間表示のStart Step, End Step, Optionsの設定 

図 3-63 実行時間の詳細表示(ステップ1からステップ5、コア依存) 
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• 最大実行時間、最小実行時間ステップの特定 

[MAX/min]ボタンの押下で、どのステップが最大実行時間、最小実行時間を計測したかを表示

します。 

 

 

ボタン押下後に表示されるダイアログで最大/最小時間を計測したステップとその時の実行時

間が表示されます。 

このダイアログ上で[Show step graph]ボタンを押下するとそのステップの詳細が表示されま

す。. 

 

 

 

 
 
 

図 3-65 最大/最小実行時間の表示 

図 3-64 Max/minダイアログ 
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 エラー・メッセージ 

本章では、Embedded Targetによって出力するエラー・メッセージについて説明します。 

4.1 概要 

エラー・メッセージは、コンフィギュレーション パラメーター ダイアログで [Embedded Target Options] オ

プションを設定している際、および Embedded Targetが PILシミュレーション処理を実行中に“ユーザに通知

すべき情報”を検出した際に生成され、通知されます。 

備考 Embedded Target が出力するエラー・メッセージは、CS+/e2 studio と連携していません。このため、

Embedded Targetがエラー・メッセージを出力した際、F1キーを押下しても該当ヘルプは起動しません 

4.2 コンフィギュレーション パラメーター ダイアログのエラー 

以下に、コンフィギュレーション パラメーター ダイアログで検出されるエラー・メッセージの一覧を示しま

す。 

なお、本エラー・メッセージは、Embedded Targetエラー・ダイアログに出力します。 

 

表 4-1  コンフィギュレーション パラメーター ダイアログにおけるエラー・メッセージ 

[メッセージ] E0101 

The <Embedded Target option> is invalid. Please check the entered value. 

[説明] 項目の値が正しくない値を指定した場合に表示されるエラーです。 

[対処方法] エラーが表示された項目に正しい値を指定してください。 

[メッセージ] E0102 

This button cannot currently be pressed. Please change the value of <Embedded Target option>. 

[説明] エラーメッセージに示されたオプションの値が一致しないためにボタンが押せない場合に表示さ

れます。 

[対処方法] エラーメッセージに示されたオプションの値を変更してください。 

[メッセージ] E0104 

An incorrect automation server is registered. 

[説明] automation serverとして異なるバージョンの MATLABが登録されているときに表示されます。.  

[対処方法] “regmatlabserver” コマンドで使用するバージョンの MATLABを登録してください。  

[メッセージ] E0106 

The selected debug tool is not supported. Please choose another debug tool. 

[説明] 選択したデバッグツールが指定されたデバイス・ファミリまたはデバイスでサポートされていな

い場合に表示されるエラーです。 

[対処方法] [ evice Family]オプションと[ evice Name]オプションで指定したデバイスに対応する別のデバッ

グツールを選択してください。 

[メッセージ] E0109 

The model conversion mode does not match <Target MCU>. 

[説明] [Target M U]で設定したM Uのタイプがモデル変換モードと一致しない場合に表示されます。 

[対処方法] [Multi- ore M U]を設定したら、[ onvert Model for Multicore M U]ボタンを押下してくださ

い。 

[メッセージ] E0111  

e2 studio does not support the specified device name. 

[説明] e2 studioが[ evice Name]に設定されているデバイスをサポートしていない場合に表示されま

す。 

[対処方法] • [Device Name]が正しいかを確認してください 

• e2 studioが指定されたデバイスをサポートしているかを確認してください 
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[メッセージ] E0112  

Software Trace is not selected for Measurement Method. 

[説明] [Measurement Method]で”Performance Function”が設定している場合に表示されます。  

[対処方法] [Measurement Method]に” Software Trace”を設定してください。 

[メッセージ] E0115 

File <target file> has been changed. 

[説明] パッケージ中の ecpilsファイルが変更されたか、カレント・ワークスペース中の同名のファイル

が存在しています。 

[対処方法] • Embedded Targetを再インストールしてください。 

• カレント・ワークスペースにエラー・メッセージ中の<target file>と同名のファイルが存在

するかどうか確認し、存在する場合はワークスペース側のファイル名を変更してください。 
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4.3 ビルド時のエラー 

以下に、ビルドで検出されるエラー・メッセージの一覧を示します。 

 

表 4-2 ビルドにおけるエラー・メッセージ 

[メッセージ] E0201 

Please exit <IDE Target>, which has started. 

[説明] CS+または e2 studioが既に起動されています。 

[対処方法] (1) 起動しているCS+/e2 studioを終了してから、やり直してください。 

(2) Windows®タスクマネージャーでCS+/e2 studioのプロセスを終了してください。 

(3) CS+のラピッド・スタート機能が使用されていないことを確認してください。 

[メッセージ] E0202  

The current mex compiler configuration is not supported. 

[説明] 現在の MATLAB®のコンパイラ・ツールチェインに mingw64、 MSVC(Microsoft Visual C)が

含まれていません。 

[対処方法] 使用する MATLAB®バージョンに対応した MinGW、MSVCをインストールしてください。 

[メッセージ] E0203 

The selected template project file does not exist. 

[説明] Embedded Target Optionsで指定されたテンプレート・プロジェクト・ファイルのアドレスは

正しくありません。 

[対処方法] 正しいテンプレート・プロジェクトのアドレスを指定してください。 

[メッセージ] E0204 

The current working directory does not contain model <ModelName>. 

[説明] コード生成中のビルドでカレント・ディレクトリがプロジェクト・ディレクトリと異なるこ

とでエラーが発生しました。よって Embedded Targetはコード生成前に警告を発しました。 

[対処方法] カレント・ディレクトリをプロジェクト・ディレクトリに変更してください。 

[メッセージ] E0205  

Opening the PIL simulation communications channel was not possible. 

[説明] 確認ダイアログの[OK]ボタンのクリックで PILシミュレーションを停止しようとしたときに

表示されるエラーです。 

[対処方法] Embedded Targetでビルド中は、PILシミュレーションを停止するための確認ダイアログの

[OK]ボタンのクリックを避けてください。 

[メッセージ] E0206  

The GenCodeOnly option is not supported. 

[説明] [Generate code only]チェックボックスがチェックされているときに表示されるエラーです。 

[対処方法] [Generate code only]チェックボックスのチェックを外してください。 

[メッセージ] E0207  

The Create Block option is not set to "PIL". 

[説明] コンフィギュレーション ダイアログで[Create Block]に[PIL]が設定されていません。 

[対処方法] 対象モデルのコンフィギュレーション ダイアログを開き、[すべてのパラメータ]タブで

[Create Block]オプションを検索し、[Create Block]に[PIL]を指定してください。 
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4.4 CS+/e2 studio起動からダウンロードまでのエラー 

以下に、 S+/e2 studio起動からダウンロードまでの Embedded Targetによる処理で検出されるエラー・メッ

セージの一覧を示します。 

 

表 4-3  CS+/e2 studioにおけるエラー・メッセージ 

  

[メッセージ] E0300 

Creating the <IDE Target> project was not possible (project.Create error). 

[Direct Cause] 

<エラーの直接原因> 

[説明] CS+/e2 studioプロジェクト・ファイルが生成できませんでした。 

[対処方法] • Embedded TargetがサポートしているCS+/e2 studioバージョンであることを確認してく

ださい。 

• CS+ Pythonプラングインが有効になっていることを確認してください。 

• e2 studioでSupport Areaが正しく設定されていることを確認してください。 

[メッセージ] E0302 

Adding the source file was not possible (project.File.Add error). 

[説明] CS+プロジェクト・ファイルにソースを登録できませんでした。 

[対処方法] Embedded Target.がサポートしている MATLAB®バージョンであることを確認してくださ

い。 

[メッセージ] E0303 

Removing the source file was not possible (project.File.Remove error). 

[説明] IDEのプロジェクト・ファイルからソースを削除できませんでした。 

[対処方法] IDE Modeが“Template Project & LM  ownload”の場合、Embedded Targetで作成した IDEプ

ロジェクトが指定されていることを確認してください。 

[メッセージ] E0304 

Setting the debug tool was not possible (debugger.DebugTool.Change error). 

[説明] [Embedded Target Options]パネルで設定した対象となるデバッグ・ツールに変更することは

できません。 

[対処方法] CS+プロジェクトで使用可能な E1/E2エミュレータ接続タイプを確認してください。 

検証環境を再度生成してください。 

[メッセージ] E0311 

Generating the wrapper function was not possible (model.analyze error). 

[説明] Embedded Coder ツールボックスから生成されたソースファイルの検索できなかったときに

発生します。 

[対処方法] MATLABのビルドプロセスでエラーが発生していないか確認してください。 

エラーの原因を修正した後、再度テスト環境を生成してください。 

[メッセージ] E0312 

Building was not possible (build.All error). 

[説明] ビルド時にエラーが発生しました。 

[対処方法] 以下の確認を行い、検証環境の作成からやり直してください。 

1. CS+/e2 studioプロパティ設定を見直してください。 

2. CS+/e2 studioの出力パネルに表示されているエラー・メッセージを確認してください。 

3. デバイスのメモリサイズが小さい場合は、メモリサイズの大きいデバイスの利用を検討

してください。 
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[メッセージ] E0320 

Connecting the debug tool was not possible (debugger.Connect error). 

[説明] デバッグ・ツールへの接続時にエラーが発生しました。 

[対処方法] • CS+/e2 studioプロパティ設定を確認してください。 

• E1/E2/E2 Lite/E20 (Jtag/Serial)/EZ emulator/COM Port/J-Linkが正しく接続されているか

確認してください。 

[メッセージ] E0321 

Downloading the load module was not possible (debugger.Download.LoadModule error). 

[説明] ダウンロード時にエラーが発生しました。 

[対処方法] • CS+/e2 studioプロパティ設定を確認してください。 

• CS+/e2 studioビルド時にエラーが発生していないか確認してください。 

[メッセージ] E0322 

Setting the timer event was not possible (debugger.Timer.Set error). 

[説明] タイマイベントを設定できない場合、エラーが発生します。 

[対処方法] タイマイベントの数を減らすため、Simulink®モデルのコアを再配置してください。 

Simulink®モデルからロード・モジュールを再生成、再実行してください。 

[メッセージ] E0323 

Opening the e2 studio project was not possible (project.Open error). 

[説明] e2 studioのプロジェクト・ファイルをワークスペースにインポートできませんでした。 

[対処方法] • Embedded Targetがサポートしているe2 studioバージョンであることを確認してくださ

い。 

• e2 studioでSupport Areaが正しく設定されていることを確認してください。 



Embedded Target V6.10.00   . エラー・メッセージ 

R20UT5787JJ0100  Rev.1.00  Page 92 of 100 
Feb.01.26   

4.5 PILシミュレーション時のエラー 

以下に、PIL シミュレーション時のエラーを示します。なお、本エラー・メッセージは、PIL シミュレーショ

ン中に MATLAB®/Simulink®のエラー・ダイアログに出力します。 

 

 
図 4-1  PILシミュレーション時のエラー・ダイアログ中のメッセージ 

 

表 4-4  PILシミュレーション時のエラーの対処 

[対処方法] (1) CS+/e2 studioが起動していることを確認します。 

(2) CS+/e2 studioのデバッグツールが接続できることを確認します。 

(3) CS+/e2 studioにプログラムがダウンロードされていることを確認します。 

(4) 複数の CS+/e2 studioが起動していないことを確認します。 

(5) CS+/e2 studioのラピッド・スタート機能が使用されていないことを確認します。 

(6) すべての MATLAB®および CS+/e2 studioのプロセスを閉じます。 

(7) Windows®タスクマネージャーを使用して CS+/e2 studio関連するプロセスを閉じます。 

(7.1) Windows®のタスクバーを右クリックして、タスクマネージャーを起動します。 

(7.2) タスクマネージャーで[プロセス]タブを選択します。 

(7.3) CubeSuiteW+.exeプロセスや e2studio.exeプロセスが終了していることを確認し、

もしプロセスが終了していない場合は選択しプロセスを終了させます。 

(8) Embedded Target Optionsの Buffer sizeオプションの値を 3000から別の値に変更する 

(9) MATLAB®を起動する 

PILシミュレーションを再実行する 
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以下は、PILシミュレーション後のアルゴリズム検証で実行時間が表示された際に検出されるエラーメッセー

ジについて説明します。PILシミュレーション中のエラーダイアログボックスは MATLAB®/Simulink®から出

力されます 

 

表 4-5 PIL実行中のエラーメッセージ 

 
 

  

[メッセージ] E0501 

Trace_Data.csv does not exist. 

[説明] 実行時間測定結果ファイルが PILのビルド時に生成されたフォルダに存在しません。 

[対処方法] • [Measure Execution Time]チェックボックスがチェックされていることを再度確認して

ください 

• 正しい測定方式が指定されていることを確認してください。[Measurement Method]で

指定されています。 

• 上記の情報が正しい場合は、PILシミュレーションを再実行して実行時間測定結果ファ

イルを生成します。 

[メッセージ] E0502 

Total_time.csv and Worst_time.csv are in the wrong format or empty. 

[説明] 実行時間の測定結果が空であるか、誤った形式で保存されています。 

[対処方法] • [Measurement Method]が”Software Trace”であれば、モデルが正しく変換されているか
確認してください。詳細は3.2.1手動で対象コアを指定する手順(マルチコアMCU)を参
照してください。 

• PILシミュレーションが正常に完了した場合は、PILシミュレーションを再実行して結果
ファイルを生成します。 
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4.6 モデル変換時のエラー 

以下に、モデル変換時に検出されるエラー・メッセージの一覧を示します。 

表 4-6 モデル変換時のエラー・メッセージ 

  

[メッセージ] E0412 

Execution of the model conversion script failed. 

[説明] モデル変換用のスクリプトファイルの実行に失敗した場合に表示されます。 

[対処方法] 入力ファイルの情報を確認し、変換前にモデルの設定を修正してください。 

[メッセージ] E0413 

Creating core allocation pattern files for model conversion was not possible. 

[説明] モデル変換に使用する中間ファイルを生成できない場合に表示されます。 

[対処方法] M2PinterfaceCore.csvと M2PInterfaceConn.csvがすでに存在する場合は、それら

が別のプログラムによって開かれていないことを確認してください。 

[メッセージ] E0414 

ECPILS_Core.csv and ECPILS_Conn.csv do not exist. 

[説明] ECPILS_Core.csvファイルと ECPILS_Conn.csvファイルが存在しません。 

[対処方法] コア割り当て情報がないか、正しくありません。情報を再生成してください。 

[メッセージ] E0415 

Getting information on conversion failed. 

[説明] モデル・パラメーターは、何らかの理由でモデル情報にアクセスできません。 

[対処方法] ecpils_convert_modelコマンドを使用する前に、モデルが開いているかどうかを確

認してください。 

[メッセージ] E0416 

Converting the model was not possible. 

[説明] モデル変換に必要な条件が満たされていません。 

[対処方法] 以下の条件を満たしているか確認してください。 

• COMオートメーションサーバーが正しくセットアップされている 

• 選択した[Target MCU]に適したモデル変換ボタンを押下する 

• [Measurement Method]に[Software Trace]が設定されている 

• [Device Name]で設定されたデバイスが e2 studioでサポートされている 

[メッセージ] E0417 

The model has already been converted. 

[説明] すでに変換されているモデルを変換しようと試みました。 

[対処方法] 変換されていないモデルを使用してください。 

[メッセージ] E0418 

Multiple model conversion parameters are specified. 

[説明] ecpils_convert_model コマンドの入力引数の数が 1ではありません。 

[対処方法] [Single-Core MCU]または[Multi-Core MCU]のいずれかを指定してください。 
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[メッセージ] E0419 

Failed by the search processing at list of candidate for measurement block. 

[説明] 次のいずれかの理由でエラーが発生しました： 

• 使用中のマルチレート モデルとスケジューラの信号名の形式が正しくありませ

ん。形式は「u1_XXtic_out」である必要があります 

• アクセス権限がないため、測定対象ブロックのリストを測定対象情報ファイルに

書き込めません。 

[対処方法] • スケジューラの信号名を確認してください。  

• 測定対象情報ファイルがすでに存在する場合は、他のプログラムで開かれていな

いことを確認してください。 

[メッセージ] E0420  

Failed by the connection search processing. 

[説明] モデル変換で使用する中間ファイルにアクセスできない場合に表示されます。 

[対処方法] M2PinterfaceCore.csvと M2PInterfaceConn.csvが既に存在する場合は、ファイルへ

のアクセス許可があることを確認してからモデル変換を実行してください。 

[メッセージ] E0421  

There is no candidate for measurement target.  

Please put only “usable blocks'' under the code generation target. 

[説明] 測定ターゲット情報ファイル内の測定ターゲット ブロックのリストが空です。 

[対処方法] 以下の条件をご確認の上、モデル変換を再度実行してください。 

• コード生成ターゲット ブロックの下に少なくとも 1 つのサブシステムブロックが

あること 

• 使用可能なブロックのみをコード生成ターゲット ブロックの下に配置されている

こと 

[メッセージ] E0601  

Changing rate information was not possible because the scheduler does not meet 

the required specification. 

[説明] スケジューラの出力ポート名が不正な形式(u1_XXtic_outでないなど)の場合に表示

されます。 

[対処方法] スケジューラの出力ポート名が正しいか確認してください。別の解決策は、現在の

Schedulerブロックを削除し、ecpils_create_sample_multi_rate_schedulerコマンド

を実行して新しい Schedulerブロックを作成することです。 

[メッセージ] E0603  

The number of existing Scheduler outports does not match the number of new 

Scheduler outports. 

[説明] ecpils_create_sample_multi_rate_schedulerコマンドの引数の数が正しくありませ

ん。 

[対処方法] ecpils_create_sample_multi_rate_schedulerコマンドの rate値の数を Schedulerブ

ロックの出力ポートの数と等しくなるように設定してください。 

[メッセージ] E0700  

No Subsystem or duplicate Subsystems are selected as the target of measurement. 

[説明] 測定対象を指定するフォームを選択する際に、チェックボックスに誤りがある場合

に表示されます。 

[対処方法] これは内部エラーです。ルネサス エレクトロニクスまでお問い合わせください。 
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[メッセージ] E0701  

Output of the Core.csv file was not possible. 

[説明] モデル変換に使用する中間ファイルを生成できない場合に表示されます。 

[対処方法] アクセス許可がある M2PinterfaceCore.csvファイルがあるかどうかを確認します。 

M2PinterfaceCore.csvと M2PInterfaceConn.csvがすでに存在する場合は、それらが

別のプログラムによって開かれていないことを確認してください。 

[メッセージ] E0702  

Output of an export file was not possible. 

[説明] 測定対象情報ファイルが生成できない場合に表示されます。 

[対処方法] 測定対象情報ファイルがすでに存在する場合は、他のプログラムで開かれていない

ことを確認してください。 

[メッセージ] E0703  

Import of the selected model failed. The target of code generation in the imported file 

differs from that of the actual model. 

[説明] 測定対象情報ファイルのインポートは、次のいずれかの理由で失敗しました： 

• 測定対象情報ファイルが手動で変更された 

• 測定ターゲット情報ファイルが異なるモデルまたは異なるコード生成ターゲット 

ブロックのものである 

[対処方法] 測定対象情報ファイルで、モード変換のコード生成対象と対象モデルが正しいか再

確認してください。異なる場合、測定対象情報ファイルをご利用いただけません。

測定対象情報ファイルを再作成してください。 

[メッセージ] E0704  

Import of the selected model failed. The structure of the model in the imported file 

differs from that of the actual model. 

[説明] 以下の理由により、測定対象情報ファイルのインポートに失敗しました。モデルと

コード生成ターゲットは正しいですが、コード生成ターゲットの内部構造が変更さ

れました (使用可能なブロックの 加、ブロック名の変更など)。 

[対処方法] 測定対象情報ファイルで、コード生成対象のモデル構造がモード変換対象の対象モ

デルと同じであることを再確認してください。異なる場合、測定対象情報ファイル

をご利用いただけません。測定対象情報ファイルを再作成してください。 

[メッセージ] E0705  

Input of an import file was not possible. 

[説明] 測定対象情報ファイルのインポートが何らかの理由(アクセス権限がないなど)で失敗

した場合に表示されます。 

[対処方法] 測定対象情報ファイルへのアクセス権限があることを確認した上で、再度インポー

トしてください。 

[メッセージ] E0706  

Cannot get model information or wrong information. 

[説明] 測定対象を指定するフォームの起動時に発生します。 

[対処方法] これは内部エラーです。ルネサスエレクトロニクスにお問い合わせください。 
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[メッセージ] E0801  

Output of the script file was not possible. 

[説明] 次のいずれかの理由でエラーが発生しました：  

• M2PinterfaceConn.csv と M2PinterfaceCore.csv の形式が正しくない 

• TestModelScript.m にアクセスする権限がない 

[対処方法] • 測定対象情報ファイルを再作成してください 

• TestModelScript.m が既に存在する場合は、別のプログラムによって開かれていな

いことを確認してください 
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