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はじめに

このマニュアルでは、RIO ASIC(Application Specific Integrated Circuit) の Ethernet 
機能を使用してサンのシステムの eri ドライバを設定する方法について説明しま
す。

このマニュアルの構成
第 1 章「eri デバイスドライバ」では、eri デバイスドライバの動作速度や動作モー
ド、自動ネゴシエーションについて説明します。

第 2 章「ドライバソフトウェアの構成」では、eri デバイスドライバの設定方法につ
いて説明します。

第 3 章「パラメタの定義」では、eri デバイスドライバのパラメタについて説明しま
す。

第 4 章「パラメタの設定」では、ndd ユーティリティーを使用して eri デバイスド
ライバのパラメタ値を設定する方法と、/etc/system ファイルや 
/kernel/drv/eri.conf ファイルにパラメタを設定する方法について説明します。

付録 A には、自動ネゴシエーションに関する情報が記載されています。
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UNIX コマンドの使い方
このマニュアルには、基本的な UNIX® のコマンドについての説明も、システムの停
止や起動、デバイスの設定などの手順についての説明も含まれていません。

これらの詳細は、以下のマニュアルを参照してください。

� Solaris™ ソフトウェア環境についてのオンラインマニュアル

� システムに付属しているその他のソフトウェアマニュアル

書体と記号について
このマニュアルで使用している書体と記号について説明します。

書体または記号 意味 例

AaBbCc123 コマンド名、ファイル名、ディ
レクトリ名、画面上のコン

ピュータ出力、コード例。

.login ファイルを編集します。
ls -a を実行します。
% You have mail.

AaBbCc123 ユーザーが入力する文字を、画
面上のコンピュータ出力と区別

して表します。

マシン名% su

Password:

AaBbCc123
またはゴシック

コマンド行の可変部分。実際の

名前や値と置き換えてくださ
い。

rm filename と入力します。
rm ファイル名 と入力します。

『 』 参照する書名を示します。 『Solaris ユーザーマニュアル』

「 」 参照する章、節、または、強調
する語を示します。

第 6 章「データの管理」を参照。
この操作ができるのは「スーパー

ユーザー」だけです。

\ 枠で囲まれたコード例で、テキ

ストがページ行幅をこえる場合
に、継続を示します。

% grep ‘^#define \

  XV_VERSION_STRING’
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シェルプロンプトについて

コメントをお寄せください
弊社では、マニュアルの改善に努力しており、お客様からのコメントおよびご忠告を
お受けしております。コメントは下記宛に電子メールでお送りください。

docfeedback@sun.com

電子メールの表題にはマニュアルの Part No. (816-4663-10) を記載してください。

なお、現在日本語によるコメントには対応できませんので、英語で記述してくださ
い。

シェル プロンプト

UNIX の C シェル マシン名%

UNIX の Bourne シェルと Korn シェル $

スーパーユーザー (シェルの種類を問わない) #
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第 1 章

eri デバイスドライバ

eri デバイスドライバは、RIO ASIC を使用してサンのシステム上のSUNW,eriデバ
イスを制御します。

この章には、以下の節が含まれています。

�  1 ページの「ハードウェア概要」

�  2 ページの「動作速度と動作モード」

�  2 ページの「自動ネゴシエーション」

ハードウェア概要
SUNW,eri デバイスは、RIO ASIC の Ethernet 機能を使用して、100BASE-TX ネット
ワークインタフェースを提供します。SUNW,eri デバイスドライバは、100BASE-T 
IEEE 802.3u Ethernet 規格に準拠し、接続の速度を 10 Mbps または 100 Mbpsに自動的
に設定します。RIO ASIC は、PCI インタフェースと MAC (Media Access Control) 
機能を提供します。RJ-45 コネクタに接続する内部トランシーバは、物理層機能を提
供します。

RIO ASIC は、1 つの I/O チップと単一チップEthernet トランシーバから構成される
チップセットになっており、eri デバイスドライバは、このASIC の Ethernet 機能を
使用します。
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動作速度と動作モード
SUNW,eri デバイスを使用して、接続の速度とモードは、以下のどの組み合わせでも
選択することができます。

� 100 Mbps、全二重
� 100 Mbps、半二重
� 10 Mbps、全二重
� 10 Mbps、半二重

上記の速度とモードは、100BASE-T IEEE 802.3u Ethernet 規格で定義されています。

自動ネゴシエーション
Sun eri FastEthernet ドライバの主な特長は、自動ネゴシエーション機能です。
100BASE-T IEEE 802.3u Ethernet 規格で定義されている自動ネゴシエーションプロトコ
ルでは、自動的に動作モード (半二重または全二重) が選択されます。また自動検出
プロトコルは、アダプタの速度 (10 Mbpsまたは100 Mbps) の選択も行います。詳細
は、付録 A「自動ネゴシエーション」に記載されています。
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第 2 章

ドライバソフトウェアの構成

この章では、Sun eri FastEthernet PCI アダプタが使用するドライバソフトウェアの
構成に関する情報と手順について説明します。

この章には、以下の節が含まれています。

�  3 ページの「ホストファイルの構成」

�  5 ページの「ネットワークからの起動」

�  6 ページの「インストール後の作業 (オプション)」

ホストファイルの構成
Solaris CD には 64 ビット対応のドライバが含まれています。

ネットワークインタフェースとして eri を使用する前に、以下の説明に従って、シ
ステムのホストファイルを作成・編集する必要があります。

� ホストファイルを構成する

1. コマンド行で、grep コマンドを使用して eri デバイスの /etc/path_to_inst 
ファイルを検索します。たとえば、以下のようになります。

# grep eri /etc/path_to_inst
“/pci@8,700000/network@5,1” 0 “eri” 
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2. /etc/hostname.erinum ファイルを作成します。ここで、num は使用する各イン
タフェースに対応するインスタンス番号です。

手順 1 の例の場合、ネットワークインタフェースを使用するには、以下のファイルを
作成する必要があります。

� 未使用のまま残したい Sun eri FastEthernet ネットワークインタフェースに対し
て、/etc/hostname.erinum ファイルは作成しないでください。

� /etc/hostname.erinum ファイルには、該当するネットワークインタフェース
に対するホスト名を入れる必要があります。

� ホスト名には IP アドレスを割り当てる必要があります。これは /etc/hosts 
ファイルに入力する必要があります。

� ホスト名は他のどのインタフェースの他のどのホスト名とも異なる名前にしてく
ださい。たとえば、/etc/hostname.hme0 と /etc/hostname.eri0 では同じ
ホスト名を共有できません。

以下に例として、手順 1 のインスタンスの例を使用した2 つの 
/etc/hostname.erinum ファイル (zardos、zardos-11) を示します。これらの
ファイルは、Sun eri FastEthernet が実装された zardoz という名前のシステムに必
要です。

3. 有効となっているそれぞれの eri ネットワークインタフェースについて、
/etc/hosts ファイルに適切なエントリを作成します。

上記の例を使用すると、以下のようになります。

ファイル名 インスタンス番号

/etc/hostname.eri0 0

# cat /etc/hostname.hme0
zardoz
# cat /etc/hostname.eri0
zardoz-11

# cat /etc/hosts
#
# Internet host table
#
127.0.0.1     localhost
129.144.10.57 zardoz    loghost
129.144.11.83 zardoz-11
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注 – IPv6 (インターネットプロトコル バージョン 6) は、現在使用されている IPv4 の
機能を拡張したものです。Solaris オペレーティング環境の今回のリリースに含まれ
る Sun eri FastEthernet デバイスドライバは、IPv4 と IPv6 の両方をサポートしてい
ます。IPv4では、/etc/hosts 構成ファイルを使用しますが、IPv6 では異なる構成
ファイルを使用します。IPv6 への移行、管理、実装については、『Solaris のシステ
ム管理』を参照してください。

4. システムを再起動します。

ネットワークからの起動
Sun eri インタフェースを起動デバイスとして使用するには、以下の作業を実行しま
す。

� ネットワークから起動する

1.  ok プロンプトで以下のように入力します。

show-nets コマンドはシステムデバイスの一覧を示します。以下の例のように、eri 
デバイスのフルパス名が表示されます。

注 – これらの eri デバイスから起動用のデバイスを1つだけ選択する必要がありま
す。

2. ok プロンプトで以下のように入力します。

ok show-nets

/pci@8,700000/network@5,1

ok boot full_path_name_of_the_eri_device
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インストール後の作業 (オプション)
Sun eri FastEthernet ドライバの性能をカスタマイズするには、以下の作業を実行し
ます。

ドライバパラメタの設定

eri デバイスドライバは、SUNW,eri Ethernet デバイスを制御します。デバイスド
ライバは、接続相手との間で自動ネゴシエーションプロトコルを使用して、接続の速
度を選択します。

以下の 3 通りの方法のうちのいずれかを使用して、eri デバイスドライバのパラメタ
を手動で設定し、システムの各 SUNW,eri デバイスをカスタマイズすることができ
ます。

� /kernel/drv ディレクトリに eri.conf ファイルを作成することによって、パ
ラメタをデバイスごとに設定します。

� ndd ユーティリティーを使用して、パラメタを一時的に変更します。この変更は
システムを再起動すると失われます。

� /etc/system ファイルにパラメタ変数を入力することによって、システムのすべ
ての SUNW,eri デバイスに対して、一括して eri デバイスドライバのパラメタを
設定します。

詳細は、第 4 章「パラメタの設定」を参照してください。

� ネットワーク速度を 10 Mbps または 100 Mbps にする

1. ok プロンプトで show-nets コマンドを入力し、システムデバイスの一覧を表示し
ます。

以下の例のように、eri デバイスのフルパス名が表示されます。

2. 以下のように入力します。

/pci@8,700000/network@5,1

ok nvedit
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3. 0: 行の終わりでリターンキーを押し、以下のように入力します。

注 – すでに NVRAM のコマンドが使える場合は、ファイルの最後にこれらの行を追
加してください。

4. full_path_name_of_a_eri_device を入力してから、Control-C を押します。

手順 2 から 4 の手順を行って、それぞれの eri ネットワークインタフェースのネッ
トワーク速度を設定します。

注 – 前の例では、速度は10 Mbps に設定しています。速度を 100 Mbps に設定する
場合は、10 を 100 に置き換えてください。

5. ok プロンプトで、以下のように入力します。

6. システムを再起動します。

ネットワーク速度の設定についての詳細は、「強制モードの設定」を参照してくださ
い。

0: probe-all install-console banner
1: apply transfer-speed=10 full_ path_name_of_a_eri_device

ok nvstore
ok setenv use-nvramrc? true
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第 3 章

パラメタの定義

この章では、eri デバイスドライバのパラメタとその設定方法について説明します。

ドライバのパラメタ値と定義
以下の節では、表 3-1 に示す eri ドライバに指定できる値について説明します。

�  11 ページの「現在の状態の定義」(表 3-2)
�  11 ページの「パケット間隔 (IPG) パラメタ」(表 3-3)
� 追加遅延の定義については  12 ページの「lance_modeと ipg0 を使用したパケット
送信前の追加遅延の定義」(表 3-4) を参照。

� 動作モードのパラメタについては  13 ページの「動作モードのパラメタ」(表 3-5) 
を参照。

� 動作モードの優先順位については  13 ページの「動作モードの優先順位」(表 3-6) 
を参照。

�  14 ページの「送信可能な連続パケット数の定義」(表 3-7)
� トランシーバの機能の報告については、 14 ページの「トランシーバの機能の報告」

(表 3-8) を参照。
�  15 ページの「接続相手の機能の報告」(表 3-9)

表 3-1 eri ドライバのパラメタ、状態および説明

パラメタ 状態 説明 詳細

transciever_inuse 読み取り専用 現在の状態

link_status 読み取り専用 現在の状態  11 ページの「現在
の状態の定義」

link_speed 読み取り専用 現在の状態

link_mode 読み取り専用 現在の状態
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ipg1 読み取り・書き込み可 パケット間の間隔 (IPG) パラメタ  11 ページの「パ
ケット間隔 (IPG) パ
ラメタ」

ipg2 読み取り・書き込み可 パケット間の間隔 (IPG) パラメタ

pace_size 読み取り・書き込み可 動作モードのパラメタ  14 ページの「送信
可能な連続パケット

数の定義」

adv_autoneg_cap 読み取り・書き込み可 動作モードのパラメタ

 13 ページの「動作
モードのパラメタ」

adv_100fdx_cap 読み取り・書き込み可 動作モードのパラメタ

adv_100hdx_cap 読み取り・書き込み可 動作モードのパラメタ

adv_10fdx_cap 読み取り・書き込み可 動作モードのパラメタ

adv_10hdx_cap 読み取り・書き込み可 動作モードのパラメタ

autoneg_cap 読み取り専用 ローカルトランシーバの自動ネゴシ
エーション機能

 14 ページの「トラ
ンシーバの機能の報
告」

100fdx_cap 読み取り専用 ハードウェアのローカルトランシーバ
機能

100hdx_cap 読み取り専用 ハードウェアのローカルトランシーバ

機能

10fdx_cap 読み取り専用 ハードウェアのローカルトランシーバ

機能

10hdx_cap 読み取り専用 ハードウェアのローカルトランシーバ

機能

lp_autoneg_cap 読み取り専用 接続相手の自動ネゴシエーション機能

 15 ページの「接続
相手の機能の報告」

lp_100fdx_cap 読み取り専用 接続相手の機能

lp_100hdx_cap 読み取り専用 接続相手の機能

lp_10fdx_cap 読み取り専用 接続相手の機能

lp_10hdx_cap 読み取り専用 接続相手の機能

instance 読み取り・書き込み可 デバイスインスタンス

lance_mode 読み取り・書き込み可 パケット送信前の追加遅延  12 ページの
「lance_modeと 
ipg0 を使用したパ
ケット送信前の追加
遅延の定義」

ipg0 読み取り・書き込み可 パケット送信前の追加遅延

表 3-1 eri ドライバのパラメタ、状態および説明 (続き)

パラメタ 状態 説明 詳細
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現在の状態の定義

読み取り専用のパラメタのインタフェースの動作モードと現在の状態を次の表に示し
ます。

パケット間隔 (IPG) パラメタ
RIO ASIC の Ethernet 機能ユニットは、プログラム可能なパケット間の間隔 
(IPG:Inter-Packet Gap) パラメタであるipg1 と ipg2 に対応しています。IPG の合計
値は、ipg1 と ipg2 の合計値になります。自動ネゴシエーションプロトコルによっ
て接続速度が 10 Mbps に設定されている場合、IPGの合計は 9.6 マイクロ秒になりま
す。接続速度が 100 Mbps の場合は、0.96 マイクロ秒になります。

IPG パラメタの ipg1 および ipg2 のデフォルト値と許容値を次の表に示します。

デフォルトの設定では、ipg1 が 8 バイト時間に設定され、ipg2 が 4 バイト時間に
設定されます。これらはともに標準値です。バイト時間は、100 Mbps または 10 
Mbps の接続速度で 1 バイトを送信するのに要する時間です。

これより長い IPG (ipg1 と ipg2 の合計) を使用するシステムがネットワークに存在
し、それらのマシンによるネットワークへのアクセスが遅い場合は、長い IPG に一
致するように他のマシンの ipg1 と ipg2 の値を大きくしてください。

表 3-2 現在の状態を定義する読み取り専用パラメタ

パラメタ 説明 値

link_status 現在の接続状態 0 = 切断
1 = 接続

link_speed 接続状態のときのみ有効 0 = 10 Mbps
1 = 100 Mbps

link_mode 接続状態のときのみ有効 0 = 半二重
1 = 全二重

表 3-3 読み取り・書き込み可能なパケット間隔 (IPG) パラメタ

パラメタ 値  (バイト時間) 説明

ipg1 0～255 ipg1  = 8 (初期化時のデフォルト値)

ipg2 0～255 ipg2 = 4 (初期化時のデフォルト値)
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lance_modeと ipg0 を使用したパケット送信前
の追加遅延の定義

RIO ASIC の Ethernet 機能ユニットは、lance_mode という、プログラム可能な
モードに対応しています。ipg0 は、lance_mode に関係するパラメタです。

lance_mode が有効(デフォルトの設定)な場合は、ipg0 パラメタを設定することに
よって、パケットを受信してから送信するまでの間に遅延が追加されます。ipg0 パ
ラメタによって設定されるこの遅延は、ipg1 と ipg2 パラメタによって設定される
遅延に追加されます。Ipg0 で追加遅延を設定することによって、衝突を減少させる
ことができます。ただし、lance_mode を有効にしたシステムでは、ネットワーク
上で時間が不足する可能性があります。

lance_mode が無効な場合は、ips0 の値は無視され、追加遅延は設定されません。
この場合は、ipg1 と ipg2 によって設定された遅延だけが使用されます。他のシス
テムから大量の連続したパケットが送信され続けている場合は、lance_mode を無
効にしてください。

追加遅延は、ipg0 パラメタに 0 ～ 31 の値を設定することによって設定することが
できます。これは、ニブル時間で表した遅延です。ニブル時間は、接続上で 4 ビット
を送信するために必要な時間です。接続速度が 10 Mbps の場合、ニブル時間は 400 
ナノ秒となります。接続速度が 100 Mbps の場合は、40 ナノ秒となります。

たとえば、接続の速度が 10 Mbps で、ipg0 を 20 ニブル時間に設定した場合、追加
遅延は 20 × 400 ナノ秒で 8000 ナノ秒になります。接続速度が 100 Mbps で、ipg0 
を 30 ニブル時間に設定した場合は、30 × 40 ナノ秒で 1200 ナノ秒になります。

lance_mode と ipg0 のパラメタの定義を次の表に示します。

注 – ipg0 のデフォルト値は 16 ニブル時間です。10 Mbps の場合は 6.4 マイクロ
秒、100 Mbps ｎ場合は 0.64 マイクロ秒になります。

表 3-4 lance_mode と ipg0 パラメタの定義

パラメタ 値 説明

lance_mode 0
1

lance_mode 無効
lance_mode 有効 (デフォルト)

ipg0 0-31 — 
下の注を
参照。

パケット送信前に IPG を追加 (1 パケッ
ト受信後)
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動作モードのパラメタ

動作モードのパラメタとそのデフォルト値を次の表に示します。

動作モードの優先順位

動作モードのパラメタの優先順位を次の表に示します。eri ドライバは、ネットワー
ク上の接続相手とネゴシエーションを行う場合、動作モードの優先順位に記載された
順序で動作モードを実装します。 

表 3-5 動作モードのパラメタ

パラメタ 説明 値

adv_autoneg_cap ハードウェアが通知する
ローカルトランシーバの

機能

0 = 強制モード
1 = 自動ネゴシエーション (デフォルト)

adv_100fdx_cap ハードウェアが通知する

ローカルトランシーバの
機能 (読み取り・書き込
みパラメタ)

0 = 100 Mbps、全二重不可
1 = 100 Mbps、全二重可 (デフォルト)

adv_100hdx_cap ハードウェアが通知する
ローカルトランシーバの

機能 (読み取り・書き込
みパラメタ)

0 = 100 Mbps、半二重不
1 = 100 Mbps、全二重可 (デフォルト)

adv_10fdx_cap ハードウェアが通知する
ローカルトランシーバの

機能 (読み取り・書き込
みパラメタ)

0 = 10 Mbps、全二重不可
1 = 10 Mbps、全二重可 (デフォルト)

adv_10hdx_cap ハードウェアが通知する
ローカルトランシーバの

機能 (読み取り・書き込
みパラメタ)

0 = 10 Mbps、半二重不可
1 = 10 Mbps、半二重可 (デフォルト)

表 3-6 動作モードの優先順位

優先順位 パラメタ

1 番目 adv_100fdx_cap

2 番目 adv_100hdx_cap

3 番目 adv_10fdx_cap

4 番目 adv_10hdx_cap
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送信可能な連続パケット数の定義

pace_size パラメタ (次の表を参照) は、一度に送信することができる連続パケット
の最大数を定義します。pace_size の値が 0 の場合は、送信することができる連続
パケットの数に制限はありません。

トランシーバの機能の報告

読み取り専用トランシーバの機能を次の表に示します。これらのパラメタは、ハード
ウェアの機能を定義します。ローカルトランシーバはこれらの機能のすべてに対応し
ます。

表 3-7 連続パケットの送信制限

パラメタ 値 説明

pace_size 1～255

0

一度に送信できる連続パケット数

一度に送信できる連続パケット数の制限なし (デフォルト)

表 3-8 トランシーバの機能を示す読み取り専用パラメタ

パラメタ 説明 値

autoneg_cap ハードウェアのローカルトラン

シーバ機能

0 = 自動ネゴシエーション不可
1 = 自動ネゴシエーション可

100fdx_cap ハードウェアのローカルトラン
シーバ機能 (起動時に初期化)

0 = 100 Mbps、全二重不可
1 = 100 Mbps、全二重可

100hdx_cap ハードウェアのローカルトラン

シーバ機能 (起動時に初期化)
0 = 100 Mbps、半二重不可
1 = 100 Mbps、半二重可

10fdx_cap ハードウェアのローカルトラン
シーバ機能 (起動時に初期化)

0 = 10 Mbps、全二重不可
1 = 10 Mbps、全二重可

10hdx_cap ハードウェアのローカルトラン
シーバ機能 (起動時に初期化)

0 = 10 Mbps、半二重不可
1 = 10 Mbps、半二重可
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接続相手の機能の報告

接続相手の機能を示す読み取り専用パラメタを次の表に示します。

接続相手が自動ネゴシエーションを行うことができない場合 (lp_autoneg_cap が 0 
の場合) は、パラメタの値は 0 となり、前の表の情報は適用されません。

接続相手が自動ネゴシエーションを行うことができる場合 (lp_autoneg_cap が 1 
の場合) は、自動ネゴシエーションを使用して接続相手の機能を調べることによっ
て、動作速度と動作モードの情報を表示することができます。

表 3-9 接続相手の機能を示す読み取り専用パラメタ

パラメタ 値 説明

lp_autoneg_cap 0=
1=

自動ネゴシエーション不可

自動ネゴシエーション可

lp_100fdx_cap 0=
1=

100 Mbps、全二重送信不可
100 Mbps、全二重送信可

lp_100hdx_cap 0=
1=

100 Mbps、半二重送信不可
100 Mbps、半二重送信可

lp_10fdx_cap 0=
1=

10 Mbps、全二重送信不可
10 Mbps、全二重送信可

lp_10hdx_cap 0=
1=

10 Mbps、半二重送信不可
10 Mbps、半二重送信可
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第 4 章

パラメタの設定

この章では、eri デバイスドライバのパラメタを構成する方法について説明しま
す。ndd ユーティリティーを使用して構成したパラメタは、システムを再起動する
と無効になります。

再起動した後でもパラメタ値を常に有効にし、システム内のすべてのデバイスに eri 
ドライバのパラメタを構成するには、/etc/system ファイルにパラメタ値を入力し
ます。これによりシステムの再起動時に /etc/system ファイルがシステムに読み込
まれ、このファイル内のパラメタ値が設定されます。

システム内の特定のデバイスに対してパラメタを設定するには、/kernel/drv ディ
レクトリの eri.conf ファイルにパラメタを設定します。eri.conf ファイルで設
定したパラメタは、/etc/system ファイルで設定したパラメタよりも優先され、
/etc/system ファイルで設定したパラメタを無効にします。eri.conf ファイルで
設定したパラメタ値は、再起動しても常に有効となります。

パラメタのオプション
eri デバイスドライバのパラメタを設定する方法は 3 通りあり (ndd、
/etc/system、eri.conf)、必要に応じて使い分けることができます。システムを
再起動するまで有効となるパラメタを設定するには、ndd ユーティリティーを使用し
ます。この方法は、パラメタの設定を試してみる際に有用です。

システムを再起動した後でも有効となるパラメタ値を設定する方法を以下に示しま
す。

� システム内のすべてのデバイスに対するパラメタ値を設定するには、
/etc/system ファイルにパラメタ値を追加します。

� システム内の特定のデバイスに対するパラメタ値を設定するには、eri.confファ
イルを作成し、このファイルにパラメタ値を追加します。
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パラメタの設定を確認するには、ndd ユーティリティーを使用します ( 18 ページの
「ndd を使用したパラメタの設定」を参照)。ndd ユーティリティーを使用して設定
したパラメタは、システムを再起動すると無効になります。パラメタ値を、再起動を
した後でも有効にするには、/etc/system ファイルまたは eri.conf ファイルに値
を設定します。設定方法についてはこの章で説明します。

ndd を使用したパラメタの設定
システムを再起動するまで有効となるパラメタを設定するには、ndd ユーティリ
ティーを使用します。ndd ユーティリティーは、DLPI (Data Link Provider 
Interface) が実装されているすべてのネットワークドライバに対応しています。

以下の節では、eri ドライバと ndd ユーティリティーを使用して、それぞれの 
SUNW,eriデバイスのパラメタを変更 (-set オプションを使用) または表示 (-set オ
プションを使用しない) する方法を説明します。

デバイスインスタンスの特定

SUNW,eri デバイスが複数ある場合は、ndd ユーティリティーを使用して eri デバ
イスのパラメタを取得または設定する際に、このユーティリティーのデバイスインス
タンスを指定する必要があります。

注 – SUNW,eri デバイスが 1 つのみの場合は、ndd ユーティリティーによって自動
的にこのデバイスが選択されます。

� ndd ユーティリティーにデバイスインスタンスを指定する

1. /etc/path_to_inst ファイルを調べて、目的のデバイスのインスタンスを特定し
ます。

2. インスタンス番号を使用して、目的のデバイスを選択します。

選択したデバイスは、別のデバイスを選択するまで有効となります。

% ndd -set /dev/eri instance インスタンス番号
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非対話モードと対話モード

ndd ユーティリティーは、以下の 2 種類のモードで使用することができます。

� 非対話モード
� 対話モード

非対話モードでは、ndd ユーティリティーを呼び出して特定のコマンドを実行しま
す。コマンドが実行されると、ユーティリティーは終了します。対話モードでは、
ndd ユーティリティーを使用して複数のパラメタ値を取得または設定することができ
ます。詳細は、ndd(1M) のマニュアルのページを参照してください。

非対話モードで ndd ユーティリティーを使用する

� パラメタ値を変更するには、-set オプションを使用します。

-set オプションを指定して ndd ユーティリティーを呼び出すと、ユーティリティー
は指定された値をドライバに引き渡し、この値をパラメタに割り当てます。値には、
/dev/eriドライバインスタンスを、名称まで含めて指定します。

� パラメタ値を表示するには、パラメタ名だけを指定し、値を省略します。

-set オプションを省略すると、照会とみなされます。ndd ユーティリティーは指定
されたドライバインスタンスを照会し、指定されたパラメタの値を取り出し、表示し
ます。

対話モードで ndd ユーティリティーを使用する

� 対話モードでパラメタ値を変更するには、以下のように ndd eri を指定します。

ndd ユーティリティーは、パラメタ名の入力を要求するプロンプトを表示します。

パラメタ名を入力すると、ndd ユティリティーはパラメタ値の入力を要求するプロン
プトを表示します ( 9 ページの「ドライバのパラメタ値と定義」を参照してくださ
い)。

% ndd -set /dev/eri パラメタ値

% ndd /dev/eri パラメタ名

% ndd /dev/eri

name to get/set? (パラメタ名を入力します。
                   ? を入力するとパラメタの一覧が表示されます。)
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� eri ドライバで使用することができるすべてのパラメタを表示するには、以下のよう
に入力します。

（パラメタの詳細は、 9 ページの「ドライバのパラメタ値と定義」を参照してくださ
い。）

% ndd /dev/eri \?

コード例 4-1 eri ドライバが対応しているすべてのパラメタの一覧表示

example # ndd /dev/eri \? 
?                             (read only)
transceiver_inuse             (read only)
link_status                   (read only)
link_speed                    (read only)
link_mode                     (read only)
ipg1                          (read and write)
ipg2                          (read and write)
use_int_xcvr                  (read and write)
pace_size                     (read and write)
adv_autoneg_cap               (read and write)
adv_100fdx_cap                (read and write)
adv_100hdx_cap                (read and write)
adv_10fdx_cap                 (read and write)
adv_10hdx_cap                 (read and write)
autoneg_cap                   (read only)
100T4_cap                     (read only)
100fdx_cap                    (read only)
100hdx_cap                    (read only)
10fdx_cap                     (read only)
10hdx_cap                     (read only)
lp_autoneg_cap                (read only)
lp_100fdx_cap                 (read only)
lp_100hdx_cap                 (read only)
lp_10fdx_cap                  (read only)
lp_10hdx_cap                  (read only)
instance                      (read and write)
lance_mode                    (read and write)
ipg0                          (read and write)
example # 
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強制モードの設定

強制モード (自動ネゴシエーション不可) を設定する方法を説明します。

� ローカルトランシーバの機能から 1 つを選択して、強制モー
ドに設定する。

1. 4 つある機能 (adv_100fdx_cap、adv_100hdx_cap、adv_10fdx_cap、
adv_10hdx_cap) から 1 つを選択し、その値を 1 に設定します。

ローカルトランシーバの機能を複数選択した場合は、優先順位の最も高い機能が選択
されます。

2. ハードウェアが通知するローカルトランシーバの機能として、自動ネゴシエーション
不可を示す強制モード=0を設定します (adv_autoneg_cap 0)。

この章の 19 ページの「対話モードで ndd ユーティリティーを使用する」の説明に
従って、ndd ユーティリティーを使用してください。

自動ネゴシエーションモード

� 自動ネゴシエーションモードに設定する

1. 遠隔システムに通知する機能として、4 つある機能 (adv_100fdx_cap、
adv_100hdx_cap、adv_10fdx_cap、adv_10hdx_cap) から 1 つ以上を選択し、
その値を 1 に設定します。

2. ハードウェアが通知するローカルトランシーバの機能に対して、自動ネゴシエーショ
ン可を示す 1 を設定します (adv_autoneg_cap 1)。

この章の  19 ページの「対話モードで ndd ユーティリティーを使用する」の説明に
従って、ndd ユーティリティーを使用してください。

/etc/system ファイル内のパラメタの
設定
システムのすべての SUNW,eriデバイスに対して eri ドライバパラメタを設定し、
かつシステムの再起動後もパラメタ変数が常に有効になるようにするには、
/etc/system ファイルにパラメタ変数を入力します。システムを再起動すると、
/etc/system ファイルが読み取られ、オペレーティングシステムのカーネルの eri 
モジュールにパラメタ変数が設定されます。



22 特記事項 : eri FastEthernet デバイスドライバ • 2002 年 5 月

/etc/system ファイルに設定する変数を次の表に示します。

第 3 章で説明したこれらのパラメタ値は、システム上のすべての SUNW,eriデバイス
に適用することができます。パラメタの説明については、表 3-2 ～表 3-9 を参照して
ください。以下に/etc/system ファイルに設定する例を示します。

表 4-1 /etc/system ファイルに設定する変数

パラメタ 値 説明

ipg1 0, 255 ipg1 = 8 (初期化時のデフォ
ルト値)

ipg2 0, 255 ipg2 = 4 (初期化時のデフォ
ルト値)

pace_size 1-255

0

一度に送信できる連続パケッ
ト数

一度に送信できる連続パケッ

ト数の制限なし (デフォルト)

adv_autoneg_cap ハードウェアが通知するロー
カルトランシーバの機能

0 = 強制モード
1 = 自動ネゴシエーション 
(デフォルト)

adv_100fdx_cap ハードウェアが通知するロー
カルトランシーバの機能

読み取り・書き込みパラメタ

0 = 100 Mbps、全二重不可
1 = 100 Mbps、全二重可
 (デフォルト)

adv_100hdx_cap ハードウェアが通知するロー
カルトランシーバの機能

読み取り・書き込みパラメタ

0 = 100 Mbps、半二重不可
1 = 100 Mbps、全二重可 
(デフォルト)

adv_10fdx_cap ハードウェアが通知するロー
カルトランシーバの機能

読み取り・書き込みパラメタ

0 = 10 Mbps、全二重不可
1 = 10 Mbps、全二重可
 (デフォルト)

adv_10hdx_cap ハードウェアが通知するロー

カルトランシーバの機能

読み取り・書き込みパラメタ

0 = 10 Mbps、半二重不可
1 = 10 Mbps、全二重可
 (デフォルト)

lance_mode 0

1

lance_mode 無効

lance_mode 有効 
(デフォルト)

ipg0 0-31 — 注:デフォルト値は 16 
ニブル時間です。10 Mbps 
の場合は 6.4 マイクロ秒、
100 Mbps の場合は 0.64 マイ
クロ秒になります。

パケット送信前に IPG を追
加 (1 パケット受信後)
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� 再起動時に ipg1 を 10 に、ipg2 を 5 に設定す
る

1. スーパーユーザーになります。

2. テキストエディタを使用し、/etc/system ファイルに以下の行を追加します。

3. /etc/system ファイルを保存します。

4. すべてのファイルを保存し、すべてのプログラムを終了します。そして、ウィンドウ
システムを終了します。

5. # プロンプトに対して init 6 と入力し、システムを再起動します。

システムが停止して再起動されます。

eri.conf ファイルを使用したパラメタ
の設定
この章の 21 ページの「/etc/system ファイル内のパラメタの設定」で説明している
パラメタは、デバイスごとに指定することもできます。それらのパラメタをデバイス
ごとに設定するには、/kernel/drv ディレクトリに eri.conf ファイルを作成し
ます。eri.conf ファイルのパラメタの設定は、/etc/system ファイルの設定に優
先します。システムの特定のデバイスに対して特定のパラメタを設定する必要がある
場合は、eri.conf ファイルを使用してください。eri.conf ファイルには、第 3 章
に示す読み取り・書き込み可能なパラメタを設定することができます。

詳細は、prtconf (1M)、system (4)、driver.conf (4) のマニュアルのページを参
照してください。以下に eri.conf ファイルを設定する例を示します。

set eri:ipg1 = 10
set eri:ipg2 = 5
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� eri.conf ファイルを使用してドライバのパラメ
タを設定する

1. デバイスツリーでデバイスのハードウェアパス名を取得します。

通常、デバイスのパス名と関連するインスタンス番号は、/etc/path_to_inst 
ファイルに含まれています。たとえば、Sun Blade 1000 PCI システムでは、
/etc/path_to_inst ファイル内に以下のエントリが存在します。

� このエントリの詳細は以下のとおりです。

� 最初の二重引用符内は、デバイスツリー内のハードウェアノード名を表しま
す。

� 2番目の番号は、インスタンス番号です。

� 最後の二重引用符内はドライバ名です。

� デバイスパス名の、最後の / 文字と @ 文字の間の最後の要素は、デバイス名を表
します。

� 最後の要素の前のパス名は、親の名前を表します。

� 最後の @ 文字の後のコンマで区切られた番号は、デバイス番号と機能番号を表
し、この2つで装置アドレスと呼ばれます。

eri.conf ファイルで PCI デバイスを明確に指定するには、デバイス名と親、装置
アドレスを使用します。PCI デバイス指定の詳細については、pci (4) のマニュアル
ページを参照してください。

上記の例の 1 行目では、以下のようになります。

� 名前 = eri
� 親 = /pci@8,700000
� 装置アドレス = 5,1

2. /kernel/drv/eri.conf ファイル内の上記のデバイスに、ipg1 および ipg2 のパ
ラメタを設定します。

“/pci@8,700000/network@5,1” 0 “eri” 

name = “eri” parent = “/pci@8,700000” unit-address = “5,1” ipg1=10 ipg2=5;
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付録 A

自動ネゴシエーション

自動ネゴシエーションについて理解していると、Sun eri FastEthernet インタフェー
スを管理するのに役立ちます。自動ネゴシエーションが行われると、インタフェース
の速度と動作モードが自動的に選択されます。また、自動ネゴシエーションでは、接
続相手の機能が検出されて、その機能に合わせた動作が行われます。

自動ネゴシエーションプロトコル
自動ネゴシエーションは、Sun eri FastEthernet ドライバの主な特長です。
100BASE-T  IEEE 802.3u Ethernet 規格で定義されている自動ネゴシエーションプロ
トコルでは、自動的に動作モード (半二重または全二重) が選択されます。また自動
検出プロトコルは、アダプタの速度 (10 Mbps または 100 Mbps) の選択も行います。

ネットワークからの起動処理

自動ネゴシエーションプロトコルは、システムの起動時に以下を行います。

� 接続相手が対応しているすべての動作モードを識別する。
� 接続相手に自分の機能を通知する。
� 以下の優先順位に従って (降順)、最適な共通動作モードを選択する。

優先順位 回線速度と動作モード

1 番目 100 Mbps、全二重

2 番目 100 Mbps、半二重

3 番目 10 Mbps、全二重

4 番目 10 Mbps、半二重
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接続相手とは、接続またはケーブルの反対側に存在するネットワークデバイス (シス
テム、Ethernet ハブ、または Ethernet スイッチ) のことです。

ネゴシエーションでのエラーの解決方法

SUNW,eriデバイスが自動ネゴシエーション機能を持たない遠隔システムまたはイン
タフェースに接続した場合は、システムが自動的に適切な速度と半二重モードを選択
します。

Sun eri FastEthernet と、接続相手との間で、自動ネゴシエーションプロトコルの処
理が失敗した場合は、このプロトコルを使用しないようにデバイスを設定することが
できます。この設定を行うと、ドライバはユーザーが選択したモードと速度で接続を
確立します。

内部 (ローカル) トランシーバ
また、内部トランシーバは強制動作モードにも対応しています。強制動作モードで
は、ndd ユーティリティーを使用するか、/etc/system ファイルを編集するか、ま
たは /kernal/drv/ ディレクトリに eri.conf ファイルを作成することによって、
速度とモードを選択します。ndd ユーティリティーは eri ドライバを呼び出し、速
度とモードを選択します。
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