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RX ファミリ 

EPTPC：PTP 同期時刻取得サンプルプログラム 

要旨 

本アプリケーションノートは、EPTPC FIT (Firmware Integration Technology) モジュール[1]を使用した応用

例です。IEEE1588-2008[2]で定義された PTP（Precision Time Protocol）の時刻同期により補正された時刻を取

得する例を説明します。 

動作確認デバイス 

以下のデバイスがこの実例でサポートされます。 

 RX64M グループ 

 RX71M グループ 

 

本アプリケーションノートを他のマイコンへ適用する場合、そのマイコンの仕様にあわせて変更し、十分

評価してください。 
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1. 概要 

本アプリケーションノートでは、EPTPC FIT モジュール（以後、PTP ドライバ）を使用した典型的な使用

例を説明します。この例では EPTPC 周辺モジュール（EPTPC）のローカルクロックカウンタから同期した時

刻を得て、USB メモリに保存します。時刻同期プロトコルは PTP を使用しています。ユーザは保存された

USB メモリの内容から各クロックデバイス間の時刻差を確認し、これらを比較することができます。 

1.1 FIT モジュールを使用した PTP 同期時刻取得サンプルプログラム 

このサンプルプログラムはプロジェクト形式で提供し、PTP ドライバの応用例として使用できます。 

1.2 関連ドキュメント 

[1] RX ファミリ EPTPC モジュール Firmware Integration Technology, Rev.1.13, Document No. 

R01AN1943JJ0113, Mar 31, 2017 

[2] IEEE Standard for a Precision Clock Synchronization Protocol for Networked Measurement and Control Systems, 

Revision of IEEE Std 1588-2008, Mar 2008 

[3] RX ファミリ イーサネットモジュール Firmware Integration Technology, Rev.1.12, Document No. 

R01AN2009JJ0112, Nov 11, 2016 

[4] Renesas USB MCU USB Basic Host and Peripheral firmware using Firmware Integration Technology, Rev.1.10, 

Document No. R01AN2025EJ0110, Dec 26, 2015 

[5] Renesas USB MCU USB Host Mass Storage Class Driver (HMSC) using Firmware Integration Technology, 

Rev.1.10, Document No. R01AN2026EJ0110, Dec 26, 2015 

[6] RX ファミリ オープンソース FAT ファイルシステム M3S-TFAT-Tiny モジュール Firmware Integration 

Technology, Rev.3.00, Document No. R20AN0038JJ0300, Apr.01, 2014 

[7] HMI 拡張ボード ユーザーズマニュアル、Rev.1.01, R0K50564MB001BR, Jan 16, 2015 

[8] Renesas Starter Kit+ for RX64M, ユーザーズマニュアル、Rev.1.20, Document No. R20UT2590JG0102, Jun 25, 

2015 

[9] Renesas Starter Kit+ for RX71M, ユーザーズマニュアル、Rev.1.00, Document No. R20UT3217JG0100, Jan 23, 

2015 
 

1.3 語彙・略語 

EPTPC FIT モジュール アプリケーションノート[1]の 1.3 節を参照ください。 

1.4 ハードウェアの構成 

このサンプルプログラムは RX64M/71M の周辺ハードウェアモジュールを使用します。イーサネット周辺

モジュールは EPTPC、PTP 用イーサネットコントローラ用 DMA コントローラ（PTPEDMAC）、2 チャネル

のイーサネットコントローラ（ETHERC（CH0）、ETHERC（CH1））、および 2 チャネルのイーサネットコ

ントローラ用 DMA コントローラ（EDMAC（CH0）、EDMAC（CH1））で構成しています。 

詳細に関しては「RX64M/71M グループユーザーズマニュアル ハードウェア編」を参照ください。 
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1.5 ソフトウェアの構成 

このサンプルプログラムは複数の FIT モジュールを使用したアプリケーション層での実行例です。実行す

る動作は、PTP 構成情報の USB メモリからの読み出し、PTP ドライバへの PTP 構成情報の設定、USB メモ

リへの同期時刻の保存、PTP および Ether ドライバを使用した PTP による制御です。PTP 構成情報には MAC

アドレス、IP アドレス、クロックの種類、マスタ/スレーブの別、遅延メカニズム（P2P/E2E の設定）が含ま

れています。PTP ドライバは必ず Ether ドライバ[3]と共に使用する必要があります。TCP/IP ミドルウェアは

この例には含まれていませんので、TCP/IP を使用するには、別途、TCP/IP ミドルウェアを用意する必要があ

ります。USB ホストドライバ[4]、[5]は、ATA インタフェースと USB マスストレージクラス機能が組み込ま

れており、USB メモリのマウント、データの読み出しと書き込み、USB メモリの検出など、USB メモリへの

アクセスを実行します。M3S-TFS-Tiny [6]は、ファイルのオープン、クローズ、リード、ライトなどのファイ

ルのアクセスを実行する FAT ファイルシステムとして組み込まれています。図 1.1にサンプルプログラムを

使用した場合のソフトウェア構成を示します。 

EDMAC(CH0) PTPEDMACEDMAC(CH1)

ETHERC(CH0) ETHERC(CH1)

MII/RMII MII/RMII

EPTPCハードウェア

ドライバ

Etherドライバ (CH0) PTPドライバ

フレームの送受信
ノード管理
EDMAC (CH0) 制御
ETHERC (CH0) 制御
リンク設定
ケーブル検出

PTPフレームの送受信
時刻同期
イベント設定
簡易スイッチ
マルチキャストフィルタ
PTPEDMAC制御
EPTPC制御

Etherドライバ (CH1)

フレームの送受信
ノード管理
EDMAC (CH1) 制御
ETHERC (CH1) 制御
リンク設定
ケーブル検出

ミドルウェア

TCP/IP（未使用）
PTP UDP/IP送受信
PTPドライバ制御

PTP UDP/IP（未使用）

アプリケーション

サンプルプログラム（PTP同期時刻取得例）

PTPとフレーム処理 TCP/IP ファイルとストレージ

FAT（M3S-TFS-Tiny）
ファイルのオープン／クローズ
ファイル読み出し
ファイル書き込み

パケット（TCP/IP、UDP/IP）送受信
接続管理
Etherドライバ (CH0)、Ether ドライバ (CH1) 制御

PTP同期時刻取得例

PTP構成情報の設定と取得（MACアドレス、IPアドレス、クロック、マスタ/スレーブ、P2P/E2E）、
同期時刻の読み出しと保存、PTPシーケンスによる制御

USBホストドライバ

ATAインタフェース
マスストレージ (BOT)

データ読み出し
データ書き込み
USBメモリのマウント
USBメモリ検出

USB

USBコネクタ

USB

メモリ
 

図1.1 ソフトウェア構成 
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1.6 ファイル構成 

このサンプルプログラムのコードは demo_src と下位階層のフォルダに格納されています。図 1.2はファイ

ル構成を示しています。なお、評価アプリケーションの実行ファイルも external_appli フォルダに格納されて

います。この評価アプリケーションの詳細は3.3節を参照してください。PTP ドライバを含め他の FIT モジュー

ルに関しては、それぞれの FIT モジュール（BSP、イーサネットドライバ、PTP ドライバ、FAT ファイルシ

ステム、USB ドライバ）のドキュメントを参照してください。 

demo_src: メイン動作と構成設定
|   sample_main.c

|   sample_main.h

|

+ --- led_7seg: 7セグメントLED制御
|       led_7seg.c

|       led_7seg.h

|

+ --- sync: PTP同期動作
|       sync_if.c

|       sync_if.h

|

+ --- tfat_if: ファイルシステムとUSBドライバ間のインタフェース
|       file_if.c

|       file_if.h

|       r_data_file.c

|       r_data_file.h

|       r_tfat_drv_if.c ;USBドライバインタフェース
|

+ --- usb_if: USBホスト メモリアクセス制御
|       r_usb_hmsc_defep.c

|       usb_memory_access.c

|

+ --- usb_memory_sample: USBメモリのデータサンプル
|       + --- PARAM:

|               + --- ID, mode, port: ID=0 to 2

|                       + --- PARAM.txt; パラメータファイル
|

+ --- external_appli: 評価アプリケーション
|       SendTestPacket.exe

|       

+ --- usr: LED制御
|       led.c

|       led.h

|

r_bsp: BSP (Board Support Package) FITモジュール

r_cmt_rx: コンペアマッチタイマ FITモジュール

r_config: FITモジュールの構成設定
|       r_bsp_config.h

|       r_bsp_interrupt_config.h

|       r_cmt_rx_config

|       r_ether_rx_config.h

|       r_ptp_rx_config.h

|       r_usb_basic_config.h

|       r_usb_hmsc_config.h

r_ether_rx: イーサネットドライバ FITモジュール

r_ptp_rx: PTPドライバ FITモジュール

r_tfat_rx: FATファイルシステム (M3S-TFS-Tiny) FITモジュール
|       r_tfat_lib.h ;FATライブラリ ヘッダファイル
|       + --- lib:  FATライブラリ 格納フォルダ
|                 r_mw_version.h ; ミドルウェア バージョン情報
|                 r_stdint.h ; 整数型 定義
|                 tfat_rx600_big.lib ; ライブラリ（ビッグエンディアン用）
|                 tfat_rx600_little.lib ; ライブラリ（リトルエンディアン用）
|                  

r_usb_basic: USBドライバ（USB基本処理） FITモジュール

r_usb_hmsc: USBドライバ（ホストマスストレージクラス） FITモジュール

 

図1.2 ファイル構成 
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2. 機能情報 

本サンプルプログラムは以下の要件に合わせて設計されています。 

2.1 ハードウェア要件 

サンプルプログラムでは、使用する MCU が以下の機能をサポートしている必要があります。 

 EPTPC 

 ETHERC 

 EDMAC 

 PTPEDMAC 

 CMT 

 USB 

2.2 ハードウェアリソース要件 

サンプルプログラムで使用するドライバが必要とする周辺回路ハードウェアについて説明します。特に明

記されていない限り、周辺回路は専らドライバで使用され、ユーザアプリケーションで使用することはでき

ません。 

2.2.1 EPTPC チャネル 

この例では、EPTPC を使用します。この回路は PTP に準拠した時刻同期動作に必要です。 

2.2.2 ETHERC チャネル 

この例では、クロック（ノード）の種類に応じて、ETHEC（CH0）、ETHEC（CH1）、またはその両方を

使用します。これらの周辺回路はイーサネット MAC 動作に必要です。 

2.2.3 EDMAC チャネル 

この例では、クロック（ノード）の種類に応じて、EDMAC（CH0）、EDMAC（CH1）、またはその両方

を使用します。これらの周辺回路は標準イーサネットフレーム処理における CPU ホストインタフェースとし

て必要です。 

2.2.4 PTPEDMAC チャネル 

この例では、PTPEDMAC を使用します。この回路は PTP フレーム処理における CPU ホストインタフェー

スとして必要です。 

2.2.5 CMT チャネル 

この例では、CMT を使用します。この回路は 7 セグメント LED の更新に必要です。 

2.2.6 USB チャネル 

この例では、USB 2.0 FS ホスト/ファンクションを使用します。この周辺モジュールは USB メモリからの

構成情報の読み出し、USB メモリへの評価結果の書き込みに必要です。 
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2.3 ソフトウェアリソース要件 

サンプルプログラムは以下の FIT モジュールを使用しています。 

 r_bsp 

 r_cmt_rx 

 r_ether_rx 

 r_ptp_rx 

 r_tfat_rx 

 r_usb_basic 

 r_usb_hmsc 

2.4 サポートされているツールチェイン 

サンプルプログラムは次のツールチェインでテストと動作確認を行っています。 

 Renesas RX Toolchain v2.06.00 
 

2.5 ヘッダファイル 

すべての関数呼び出しは、ドライバのプロジェクトコードとともに提供されているヘッダファイル 

sample_main.h、led_7seg.h、sync_if.h,、file_if.h、r_data_file.h、led.h のうち１個のファイルをインクルードす

ることで行われます。 

2.6 整数型 

このプロジェクトでは ANSI C99 を使用しています。整数型は stdint.h で定義されています。 

2.7 コンパイル時の設定 

サンプルプログラムのコンフィグレーションオプションは sample_main.h と r_data_file.h で設定します。オ

プション名と設定値を以下の表に記載します。 

構成設定 

#define LINK_CH 

- Default value = 1 

最初にリンクするイーサネットコントローラのチャネルを設定します。 

 0 を設定すると、CH0 を選択します。 

 1 を設定すると、CH1 を選択します。 

#define NUM_CH 

- Default value = 1 

使用するイーサネットチャネル数を設定します。 

 RX64M/71M では、1 か 2 を設定してください。 

 クロックが BC または TC の時には 2 を設定してください。 

#define TIMES_W10_INTERVAL 

- Default value = 32 

ワースト 10 値を求める時間間隔を設定します。 

0 から 255 の間の数を設定します。（32 以上を推奨） 

#define NUM_EVAL (5) 全評価回数を設定します。 

#define NUM_UPDATE (10) 全更新回数を設定します。 

#define USE_7SEG_LED 

- defined 

7 セグメント LED1の使用の有無を設定します。 

 「USE_7SEG_LED」が定義している場合、7 セグメント LED を使

用します。 

 「USE_7SEG_LED」が定義しない場合、7 セグメント LED は使用

しません。 

#define PARAM_FILE 
- Default value “PARAM.txt" 

同期構成情報を格納したパラメータファイルの名前と拡張子を指定し

ます。 
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構成設定 

#define RESULT_DIR 
- Default value "SYNC" 

評価結果送信を格納するディレクトリの名前を指定します。 

#define RESULT_FILE 
- Default value "TEST" 

ローカルクロックを格納した評価結果ファイルの名前を指定します。 

この文字列は、評価順に割り当てられた番号と拡張子である”.txt”を接続

し、ファイル名となります。 

例：“TEST_1.txt”, “TEST_2.txt”, ,  “TEST_5.txt” 

#define EXTEND_FILE 
- Default value "EXT" 

offsetFromMaster and meanPathDelay
2を格納した評価結果ファイルの

名前を指定します。 

この文字列は、評価順に割り当てられた番号と拡張子である”.txt”を接続

し、ファイル名となります。 

例：“EXT_1.txt”, “EXT_2.txt”, ,  “EXT_5.txt” 

#define FILESIZE 

- Default value = 2048 

FAT ファイルシステムのデータバッファサイズを設定します。 

RX64M/71M では 2048（デフォルト値）を設定します。 

1 7 セグメント LED は HMI 拡張ボードに実装しています[7]。 
2マスタの場合、offsetFromMaster と meanPathdelay は取得しません。 

 

2.8 データ構造 

サンプルプログラムの関数で使用するデータ構造について説明します。これらの構造体は sample_main.h、

sync_if.h、sync_if.c にプロトタイプ宣言と共に定義しています。 

/* Ether & USB access state */ 

typedef enum  

{ 

APL_START = 0,/* Operation start state */ 

APL_READ,      /* USB memory read state */ 

APL_COM,       /* Ether communication state */ 

APL_WRITE,     /* USB memory write state */ 

APL_STOP,      /* Operation stop state */ 

} APLState; 

 
/* Synchronous configuration structure */ 

typedef struct { 

uint8_t  id; 

uint8_t  mac[2][6]; 

uint8_t  ip[2][4]; 

uint8_t  mode; 

uint8_t  ms[2]; 

uint8_t  sync[2]; 

} SyncConfig; 

 

/* Synchronous result structure */ 

typedef struct  

{ 

Timestamp    clk;  /* local clock */ 

TimeInterval ofm; /* offsetFromMaster */ 

TimeInterval mpd; /* meanPathDelay */ 

} SyncResult; 

 
/* Synchronous result save flag */ 

bool g_save_SyncFlag; 

 
/* Synchronization stop flag */ 

bool g_stop_SyncFlag; 

 
/* Synchronization error flag */ 

bool g_err_SyncFlag; 
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2.9 戻り値 

サンプルプログラムの関数の戻り値を示します。これらの戻り値は sync_if.h、file_if.h、led_7seg.h にプロト

タイプ宣言と共に定義しています。 

/* PTP synchronous operation return value */ 

typedef enum 

{ 

SYNCIF_TOUT = -3,    /* Timeout error */ 

SYNCIF_ETHERR = -2, /* Standard Ether error */ 

SYNCIF_ERR = -1,     /* General error */ 

SYNCIF_OK = 0, 

} syncif_t; 

 
/* File access return value */ 

typedef enum 

{ 

FLIF_ERR = -1, /* General error */ 

FLIF_OK = 0, 

} flif_t; 

 

/* 7segment LED driver return value */ 

LED_7SEG_OK (0) /* No error */ 

LED_7SEG_ERR (-1) /* General error */ 
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3. サンプルプログラムの仕様 

3.1 関数の概要 

サンプルプログラムの関数を表 3.1に示します。 

表3.1 サンプルプログラムの関数 

関数 内容 

main() このプロジェクトのメイン処理 

led_init() ユーザ LED の初期化 

led_ctrl() ユーザ LED 表示の更新 

usb_memory_start() USB メモリタスクの開始 

Sample_Task() サンプルアプリケーションのタスク処理 

PTPCom () PTP 時刻同期 

EINT_Trig_isr() トリガパケット受信割り込みハンドラ 

SyncErr () PTP 時刻同期、またはイーサネットのエラーから復帰 

GetLcClk() ローカルクロックカウンタの読み出しと保存 

ReadPTPMsg() PTP メッセージの読み出し。Announce メッセージの受信時には、マスタの port 

identity を更新します。 

IsTrigPacket() 受信フレームがトリガパケットであるかの確認 

SaveRes() 同期時刻情報の保存 

led_callback() CMT による 7 セグメント LED 更新用のコールバック関数 

file_crt_dir() 評価結果を格納するディレクトリの生成（USB メモリをマウント） 

file_read() ファイル読み出し（USB メモリからの同期構成情報の読み出し） 

file_write() ファイル書き込み（評価結果の USB メモリへの書き込み） 

file_stop() ファイル操作の終了（USB メモリをアンマウント） 

file_err() ファイル操作でのエラーから復帰（USB メモリをアンマウント） 

get_sync_config() 時刻同期の構成情報取得 

R_LED_Open () 7 セグメント LED の初期化と開始 

R_LED_UpdTime() 7 セグメント LED 表示データの更新 

rx64m_led_cmt_cyclic_isr() 7 セグメント LED 割り込みハンドラ（7 セグメント LED へのデータ出力） 
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3.2 環境とプログラムの実行 

サンプルプログラムは、3台以上のRX64M/71M RSKボード1（マスタノードと2個のスレーブノード）、PC、

イーサネットハブ（以後、ハブ）、イーサネットケーブル、USBメモリを使用します。 

実行手順の概要を以下に説明します。 

 全ての RX64M /71M RSK ボード（以後、RSK ボード）にプロジェクトの実行コードを書き込んでくださ

い。 

 PC に評価アプリケーションをインストールしてください。 

 全 RSK ボードと PC をイーサネットケーブルによりハブ経由で接続してください 2。 

 USB メモリを全 RSK ボードの USB ポートに接続してください。USB メモリは時刻同期の構成情報と格

納し、評価後に評価結果を格納します。 

 全 RSK ボードに電源を投入してください。 

 個々のクロック（RSK ボード）は同期構成情報を USB メモリから読み出し、互いに同期を開始します。 

 PC 上の評価アプリケーションを実行してください。評価アプリケーションは 1 秒間隔でトリガのブロー

ドキャストパケットを送信します。評価アプリケーションの詳細については3.3節を参照ください。 

 USB メモリの内容はパラメータファイル（PARAM.txt）と N 回目の評価結果ファイルで構成します。パ

ラメータファイルは同期構成情報を格納し、評価開始前に USB メモリのルートディレクトリに置いてお

く必要があります。パラメータファイルのサンプル 3,4はプロジェクトに準備しています。N 回目の評価結

果ファイルはローカルクロックを保存するファイル（TEST_N.txt、N = 1、2…）、及び同期相手との

offsetFromMaster と meanPathDelay を保存するファイル (EXT_N.txt, N = 1, 2, , ,)で構成し、評価後に生成

されます。 

 個々のクロックは、トリガパケットの受信時に、現在のローカルクロック、offsetFromMaster 、

meanPathDelay を読み出し USB メモリに保持します。保持されるローカルクロックの値は秒単位の下位

32 ビット（LCCVRM）とナノ秒単位（LCCVRL）です。 

 オプションの HMI 拡張ボード[7]が実装されている場合、7 セグメント LED にローカルクロックの内容を

表示することができます。表示されるローカルクロックのフィールドはナノ秒の部分です（LCCVRL）。 

 50 回の評価を繰り返します（50 個の値が得られます）5。 

 USB メモリのデータから、クロック間の時刻差異、offsetFromMaster 、meanPathDelay を確認し、相互に

比較することができます。 
1 製品名は Renesas Starter Kit+ for RX64M [8] または Renesas Starter Kit+ for RX71M [9]です。 
2 接続のトポロジはクロックの種別に依存します。図 3.12を参照ください。 
3 demo_src/usb_memory_sample/param/ID=X,,,¥PARAM.txt 。1.6節を参照ください。 
4 これらファイルの MAC アドレスのベンダ ID フィールドには、ルネサスベンダ ID（74-90-50）、固有 ID フィールドに

は、このサンプル固有の値を設定しています。お客様のシステムに適用する場合、必ずこの値を変更してください。 
5 “NUM_EVAL”と“NUM_UPDATE”のマクロにより設定します。2.7節を参照ください。 

図 3.1、図 3.2、図 3.3はそれぞれ最小構成での実行環境、サンプルプログラム動作の概要、USB メモリの内

容の一例を示しています。評価アプリケーションについては3.3節を参照ください。 

図 3.4は OC で port1 を使用した場合の 3 個のボードのパラメータ格納ファイルの例、図 3.5と図 3.6は同じ

構成で、各ボードでファイルに保存された5回目の評価結果の例を示しています。図3.5はローカルクロック、

図 3.6は offsetFromMaster と meanPathDelay の場合です。 
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Port0 Port1

ID = 0

PC

1 2 3 4 5

USB 

ホスト

評価アプリ
ケーション

HMI拡張ボード

Port0 Port1

ID = 1

RSKボード3 

Port0 Port1

ID = 2

RSKボード2 RSKボード1 

イーサネットケーブル

トリガパケット（1 秒間隔）

ハブ

トリガパケット
トリガパケットトリガパケット

HMI拡張ボード HMI拡張ボード

USB 

ホスト
USB 

ホスト

 

図3.1 実行環境（最小構成） 

 

RX64M/71Mの初期化
（端子の変更、割り込み設定等）

USBメモリからパラメータ読み出し

EDMACとETHERCの初期化

パラメータに応じたEPTPC設定

更新回数が
10回以上?

評価終了?

トリガパケット
受信?

フレーム送受信有効化

時刻同期開始

ローカルクロック（時刻）の読み出し

Yes

No

No

Yes

USBメモリへ書き込み

PARAM.txt 参照

SYNC/TEST_N.txt への保存
SYNC/EXT_N.txt への保存

LCCVRU、LCCVRM および
LCCVRL の読み出し

終了

開始

No

Yes

スレーブ?

No

Yes

ソフトウェアによるワースト10読み出し

ワースト10

ソフトウェア設定?

ハードウェアによるワースト10の
読み出しと設定

No

Yes

同期動作設定完了

読み出したワースト10を傾き制限値として設定

offsetFromMasterとmeanPathDelayの読み出し
FMRRU/LとMPDRU/Lの読み出し
スケールドナノ秒形式への変換

 

図3.2 サンプルプログラム動作の概要 
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TEST_1.txtTEST_2.txt

[ID] = 2 (or 0, 1, ,,,)

[MAC0] = 74905000790D

[MAC1] = 74905000790E

[IP0] = 192.168.0.10

[IP1] = 192.168.0.20

[MODE] = OC1 (or OC0, BC, TC) 

[MS] = Slave (or Master)

[SYNC0] = E2E (or P2P)

[SYNC1] = E2E (or P2P)

N回目

[TOTAL] = k ;更新回数
[LC_1_M] = 01234567

[LC_1_L] = 89ABCDEF

[LC_k_M] = 76543210

[LC_k_L] = FEDCBA98

TEST_N.txt

EXT_1.txt EXT_2.txt EXT_N.txt

EXT_N.txt

(オフセットと遅延)

[TOTAL] = k ;更新回数
[OFM_1_NSEC] = 105

[MPD_1_NSEC] = 8169

[OFM_k_NSEC] = -17

[MPD_k_NSEC] = 8140

ボード1 ボード2 ボードN

USBメモリ（ボードの数だけ必要）

PARAM.txt

（パラメータ保存）

SYNCフォルダ（評価結果の保存）

TEST_N.txt

（ローカルクロック）

USBメモリの内容

PARAM.txt

（パラメータ保存）

N回目

 

図3.3 USB メモリ内容の例 

 

PARAM.txt

(ID = 0, OC, Port1)

[ID] = 0

[MAC0] = 749050007909

[MAC1] = 74905000790A

[IP0] = 06070809

[IP1] = 16171819

[MODE] = OC1

[MS0] = MASTER

[MS1] = MASTER

[SYNC0] = E2E

[SYNC1] = E2E

[ID] = 1

[MAC0] = 74905000790B

[MAC1] = 74905000790C

[IP0] = 26272829

[IP1] = 36373839

[MODE] = OC1

[MS0] = SLAVE

[MS1] = SLAVE

[SYNC0] = E2E

[SYNC1] = E2E

PARAM.txt

(ID = 1, OC, Port1)

[ID] = 2

[MAC0] = 74905000790D

[MAC1] = 74905000790E

[IP0] = 46474849

[IP1] = 56575859

[MODE] = OC1

[MS0] = SLAVE

[MS1] = SLAVE

[SYNC0] = E2E

[SYNC1] = E2E

PARAM.txt

(ID = 2, OC, Port1)
 

図3.4 パラメータ格納ファイルの例 

 

TEST_5.txt

(ID = 0, OC, Port1)

RX64M synchronous evaluation test result

[TOTAL] = 10

[LC_1_M] = 1420185703, [LC_1_L] = 939668196

[LC_2_M] = 1420185704, [LC_2_L] = 939696646

[LC_3_M] = 1420185705, [LC_3_L] = 939759646

[LC_4_M] = 1420185706, [LC_4_L] = 939819796

[LC_5_M] = 1420185707, [LC_5_L] = 940020246

[LC_6_M] = 1420185708, [LC_6_L] = 939954246

[LC_7_M] = 1420185709, [LC_7_L] = 940028496

[LC_8_M] = 1420185710, [LC_8_L] = 940095796

[LC_9_M] = 1420185711, [LC_9_L] = 940155446

[LC_10_M] = 1420185712, [LC_10_L] = 940299896

TEST_5.txt

(ID = 1, OC, Port1)

TEST_5.txt

(ID = 2, OC, Port1)

RX71M synchronous evaluation test result

[TOTAL] = 10

[LC_1_M] = 1420185703, [LC_1_L] = 939666449

[LC_2_M] = 1420185704, [LC_2_L] = 939694897

[LC_3_M] = 1420185705, [LC_3_L] = 939757841

[LC_4_M] = 1420185706, [LC_4_L] = 939818010

[LC_5_M] = 1420185707, [LC_5_L] = 940018466

[LC_6_M] = 1420185708, [LC_6_L] = 939952461

[LC_7_M] = 1420185709, [LC_7_L] = 940026684

[LC_8_M] = 1420185710, [LC_8_L] = 940094197

[LC_9_M] = 1420185711, [LC_9_L] = 940153773

[LC_10_M] = 1420185712, [LC_10_L] = 940298150

RX64M synchronous evaluation test result

[TOTAL] = 10

[LC_1_M] = 1420185703, [LC_1_L] = 939668185

[LC_2_M] = 1420185704, [LC_2_L] = 939696657

[LC_3_M] = 1420185705, [LC_3_L] = 939759659

[LC_4_M] = 1420185706, [LC_4_L] = 939819809

[LC_5_M] = 1420185707, [LC_5_L] = 940020337

[LC_6_M] = 1420185708, [LC_6_L] = 939954289

[LC_7_M] = 1420185709, [LC_7_L] = 940028444

[LC_8_M] = 1420185710, [LC_8_L] = 940095904

[LC_9_M] = 1420185711, [LC_9_L] = 940155388

[LC_10_M] = 1420185712, [LC_10_L] = 940299857

 

図3.5 5 回目の評価結果（ローカルクロック）の例 



RX ファミリ EPTPC：PTP 同期時刻取得サンプルプログラム 

R01AN1983JJ0112  Rev.1.12  Page 13 of 18 

2017.03.31  

 

 

EXT_5.txt

(ID = 0, OC, Port1)

RX64M offsetFromMaster and meanPathDelay

[TOTAL] = 10

[OFM_1_NSEC] = 0

[MPD_1_NSEC] = 0

[OFM_2_NSEC] = 0

[MPD_2_NSEC] = 0

[OFM_3_NSEC] = 0

[MPD_3_NSEC] = 0

[OFM_4_NSEC] = 0

[MPD_4_NSEC] = 0

[OFM_5_NSEC] = 0

[MPD_5_NSEC] = 0

[OFM_6_NSEC] = 0

[MPD_6_NSEC] = 0

[OFM_7_NSEC] = 0

[MPD_7_NSEC] = 0

[OFM_8_NSEC] = 0

[MPD_8_NSEC] = 0

[OFM_9_NSEC] = 0

[MPD_9_NSEC] = 0

[OFM_10_NSEC] = 0

[MPD_10_NSEC] = 0

EXT_5.txt

(ID = 1, OC, Port1)

EXT_5.txt

(ID = 2, OC, Port1)

RX71M offsetFromMaster and meanPathDelay

[TOTAL] = 10

[OFM_1_NSEC] = 140

[MPD_1_NSEC] = 8214

[OFM_2_NSEC] = 30

[MPD_2_NSEC] = 8214

[OFM_3_NSEC] = 7

[MPD_3_NSEC] = 8207

[OFM_4_NSEC] = -24

[MPD_4_NSEC] = 8074

[OFM_5_NSEC] = -33

[MPD_5_NSEC] = 8174

[OFM_6_NSEC] = 50

[MPD_6_NSEC] = 8174

[OFM_7_NSEC] = -20

[MPD_7_NSEC] = 8244

[OFM_8_NSEC] = -180

[MPD_8_NSEC] = 8244

[OFM_9_NSEC] = 182

[MPD_9_NSEC] = 8276

[OFM_10_NSEC] = 113

[MPD_10_NSEC] = 8206

RX64M offsetFromMaster and meanPathDelay

[TOTAL] = 10

[OFM_1_NSEC] = 105

[MPD_1_NSEC] = 8169

[OFM_2_NSEC] = 12

[MPD_2_NSEC] = 8191

[OFM_3_NSEC] = -28

[MPD_3_NSEC] = 8191

[OFM_4_NSEC] = 0

[MPD_4_NSEC] = 8091

[OFM_5_NSEC] = -25

[MPD_5_NSEC] = 8216

[OFM_6_NSEC] = 68

[MPD_6_NSEC] = 8223

[OFM_7_NSEC] = 48

[MPD_7_NSEC] = 8182

[OFM_8_NSEC] = -191

[MPD_8_NSEC] = 8182

[OFM_9_NSEC] = 131

[MPD_9_NSEC] = 8122

[OFM_10_NSEC] = -17

[MPD_10_NSEC] = 8140

 

図3.6 5 回目の評価結果（offsetFromMaster と meanPathDelay）の例 
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3.3 評価アプリケーション 

PC で実行される評価アプリケーションは、Windows™の.NET Framework 2.0 で動作するコンソールベースの

アプリケーションです。このアプリケーションは、図 3.1のネットワーク構成で、PC からイーサネットケー

ブルで接続した RSK ボードに対して、1 秒間隔でトリガパケットを送出します。 

トリガパケットは IPv4 UDP ブロードキャストパケットで 60 バイトの長さを持っています。データ部の内

容は ASCII コードの“PTPTEST”を示す“0x50, 0x54, 0x50, 0x54, 0x45, 0x53, 0x54”で始まっています。トリガパ

ケットのフォーマットは次の図 3.7に示されています。 

宛先MAC アドレス

XX-XX-XX-XX-XX-XX

タイプ

データ部ヘッダ部

08-00 50-54-50-54-45-53-54-00-00-00-00-00-00-00-00-00-00-00     IPv4 ヘッダ UDP ヘッダFF-FF-FF-FF-FF-FF

送信元 MAC アドレス

 

図3.7 トリガパケットのフォーマット 

パケットの送出を開始するコマンドを入力するには、実行ファイル（=SendTestPacket.exe）がインストール

されているフォルダに移動し“SendTestPacket [PC の IP アドレス]”のフォーマットのスタートコマンドを入力

します。図 3.8は PC の IP アドレスが“192.168.0.10”の場合のスタートコマンドを示しています。 

SendTestPacket 192.168.0.10
 

図3.8 スタートコマンドのフォーマット 

スタートコマンドを入力した後に任意のキーを押すと、トリガパケットの送出動作は停止します。 

トリガパケットを送出する前に、ユーザは全てのスレーブがワースト 10 を取得して EPTPC に傾き制限値

を設定し終わるのを待つ必要があります。 

スレーブの RSK ボードでは、ユーザ LED（RSK ボードの LED0､LED1､LED2 および LED3）がこの動作が

終了しているか否かを次のようなパターンで通知します。この動作の間隔はワースト 10 値を取得する時間の

間隔に依存しており、間隔は“TIMES_W10_INTERVAL”マクロで設定されます。デフォルト設定では、間隔

は約 30 秒です。 

 奇数パターン（LED0: オフ、LED1: オン、LED2: オフ、LED3: オン） 

動作はまだ完了していません（動作中） 

 偶数バターン（LED0: オン、LED1: オフ、LED2: オン、LED3: オフ） 

動作は完了しています（動作完了） 
 

ユーザ LED が偶数パターンを示しているときにのみ、トリガパケットの送出を開始することができます。 
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3.4 ボードの設定 

サンプルプログラムの動作には RX64M/71M RSK ボードのジャンパをデフォルト設定から変更する必要が

あります。イーサネット PHY にアクセスするチャネルはソフトウェア設定に合わせ、無矛盾に設定してくだ

さい。USB にアクセスするチャネルはボードのデフォルト設定から変更する必要があります。RX64M/71M 

RSK ボードの型名が R0K50564MC001BR または R0K5RX71MC010BR の場合、ジャンパ設定を図 3.9に示しま

す。また、RX71M RSK ボード型名が R0K50571MC000BR の場合、ジャンパ設定を図 3.10に示します。 

ジャンパ LINK_CH = 1 （デフォルト設定） LINK_CH = 0 使用機能

J3 2-3 1-2 ETHERC ET0MDIO または ET1MDIO

J4 2-3 1-2 ETHERC ET0MDC または ET1MDC

ジャンパ ボードのデフォルト設定 サンプル動作の設定 使用機能

J2 2-3 1-2 USBでホストモードを有効化

J6 1-2 2-3 USB USB0VBUSEN

- イーサネットPHY アクセスの設定

- USB アクセスの設定

 

図3.9 ジャンパ設定 

ジャンパ LINK_CH = 1 （デフォルト設定） LINK_CH = 0 使用機能

J13 2-3 1-2 ETHERC ET0MDIO または ET1MDIO

J9 2-3 1-2 ETHERC ET0MDC または ET1MDC

ジャンパ ボードのデフォルト設定 サンプル動作の設定 使用機能

J1 2-3 1-2 USBでホストモードを有効化

J3 1-2 2-3 USB USB0VBUSEN

- イーサネットPHY アクセスの設定

- USB アクセスの設定

 

図3.10 ジャンパ設定 

3.5 HMI拡張ボードの設定 

7 セグメント LED を使用するには、HMI 拡張ボード上の一部の 0Ω抵抗をデフォルトの設定から変更する

必要があります。デフォルト設定からの変更部分を図 3.11に示します。 

抵抗 デフォルト設定 デモの設定 使用機能
R387 実装 なし 7セグメントLED

R433 実装 なし 7セグメントLED

R464 実装 なし 7セグメントLED

R348 なし 実装 7セグメントLED

R404 なし 実装 7セグメントLED

R429 なし 実装 7セグメントLED

R445 なし 実装 7セグメントLED
 

図3.11 抵抗の設定（7 セグメント LED 使用時） 
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3.6 トポロジー 

サンプルプログラムはクロックの種類と遅延メカニズムに応じ、最小のハードウェア構成（ボード 3 個）

でも、複数種のトポロジーに対応することができます。表 3.2に構成に応じたトポロジーの一覧、図 3.12にそ

れぞれのトポロジーの構成を示します。 

表3.2 トポロジー一覧 

番号 構成
ノード
イメージ

ボード (ID  = 0) ボード (ID  = 1) ボード (ID  = 2) 遅延
メカニズムPort0 Port1 Port0 Port1 Port0 Port1

1 OC 共通
Master

OC
-

Slave1

OC
-

Slave2

OC
- E2E

2
BC Slave & 

Master
ハブ

Master1

OC 
-

Slave1

BC

Master2

BC

Slave2

OC
- E2E & P2P

3
BC Master 

& Master
ハブ

Slave1

OC
-

Master1

BC

Master2

BC

Slave2

OC
- E2E & P2P

4 TC リピーター
Master

OC
-

Slave1

TC TC

Slave2

OC
- E2E & P2P

 

 

Master Slave1

Port0 Port1 Port0 Port1

トリガパケット（1秒間隔）

OC OC

Slave2

OC

Port0 Port1

ID = 0 ID = 1 ID = 2

PC

1 2 3 4 5

Port0 Port1Port0 Port1 Port0 Port1

PC

1 2 3 4 5

OC BC BC

トリガパケット（1秒間隔）

OC

Master1 Slave1 Master2 Slave2

HUB

No.3  BC Master & Master        

Port0 Port1Port0 Port1 Port0 Port1

PC

1 2 3 4 5

OC BC BC

トリガパケット（1秒間隔）

OC

Slave1 Master1 Master2 Slave2
No.4  TC         

Port0 Port1Port0 Port1 Port0 Port1

PC

1 2 3 4 5

OC TC TC

トリガパケット（1秒間隔）

OC

Master Slave1 Slave2

No.1  OC        No.2  BC Slave & Master        

HUBHUB

HUB

 

図3.12 トポロジー 
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4. 参考資料 

ユーザーズマニュアル: ハードウェア 

RX64M グループユーザーズマニュアル ハードウェア編 Rev.1.10（R01UH0377JJ） 

RX71M グループユーザーズマニュアル ハードウェア編 Rev.1.00（R01UH0493JJ） 

最新版はルネサス エレクトロニクスのウェブサイトからダウンロードできます。 

 

ユーザーズマニュアル: ソフトウェア 

RX ファミリ RXv2 命令セットアーキテクチャ ユーザーズマニュアル ソフトウェア編（R01US0071JJ） 

最新版はルネサス エレクトロニクスのウェブサイトからダウンロードできます。 

 

技術情報/ニュース 

最新版はルネサス エレクトロニクスのウェブサイトからダウンロードできます。 
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ホームページとサポート窓口 

ルネサス エレクトロニクスホームページ 

http://japan.renesas.com/ 
 

お問合せ先 

http://japan.renesas.com/contact/ 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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。 

http://japan.renesas.com/
http://japan.renesas.com/contact/


 

A-1 

改訂記録 

Rev. 発行日 

改訂内容 

ページ ポイント 

1.00 2014.07.10 — 初版発行 

1.01 2014.12.12 — ワースト 10 設定と 7 セグメント LED 機能（オプション）の追加 

1.02 2014.12.31 — PTP ドライバ Rev.1.02 対応とファイル構成の変更 

1.10 2016.03.31 — PTP ドライバ Rev.1.10 対応とファイルアクセスインタフェースの変更 

1.11 2016.11.11 — PTP ドライバ Rev.1.12 とイーサネットドライバ Rev.1.12 を適用 

1.12 2017.03.31 — PTP ドライバ Rev.1.13 を適用 

16 トポロジー一覧表（表 3.2）とトポロジー構成図（図 3.12）を変更 

— USB メモリサンプルの内容を変更 

    



 

 

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. 未使用端子の処理 

【注意】未使用端子は、本文の「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。未使用端子は、本文「未使用

端子の処理」で説明する指示に従い処理してください。 

2. 電源投入時の処置 

【注意】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. リザーブアドレス（予約領域）のアクセス禁止 

【注意】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、将来の機能拡張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。 

4. クロックについて 

【注意】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。 

5. 製品間の相違について 

【注意】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、内部ROM、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、ノイズ輻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。 

 



 

 

■営業お問合せ窓口

■技術的なお問合せおよび資料のご請求は下記へどうぞ。
　総合お問合せ窓口：https://www.renesas.com/contact/

ルネサスエレクトロニクス株式会社　〒135-0061　東京都江東区豊洲3-2-24（豊洲フォレシア）

© 2017  Renesas Electronics Corporation. All rights reserved.

Colophon 5.0

http://www.renesas.com
※営業お問合せ窓口の住所は変更になることがあります。最新情報につきましては、弊社ホームページをご覧ください。

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。お客様の機器・システムの設計におい

て、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には、お客様の責任において行ってください。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、本資料に記載された製品データ、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、全部または一部を問わず、改造、改変、複製、その他の不適切に使用しないでください。かかる改造、改変、複製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。

5. 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、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、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できません。たとえ、意図し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。

6. 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。

7. 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。

8. 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。

9. 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。また、当社製品および技術

を、(1)核兵器、化学兵器、生物兵器等の大量破壊兵器およびこれらを運搬することができるミサイル（無人航空機を含みます。）の開発、設計、製造、使用もし

くは貯蔵等の目的、(2)通常兵器の開発、設計、製造または使用の目的、または(3)その他の国際的な平和および安全の維持の妨げとなる目的で、自ら使用せず、か

つ、第三者に使用、販売、譲渡、輸出、賃貸もしくは使用許諾しないでください。

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。

10. お客様の転売、貸与等により、本書（本ご注意書きを含みます。）記載の諸条件に抵触して当社製品が使用され、その使用から損害が生じた場合、当社は一切その

責任を負わず、お客様にかかる使用に基づく当社への請求につき当社を免責いただきます。

11. 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。

12. 本資料に記載された情報または当社製品に関し、ご不明点がある場合には、当社営業にお問い合わせください。

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その総株主の議決権の過半数を

直接または間接に保有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。

(Rev.3.0-1  2016.11)
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