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（1）本ガイドの内容の一部または全部を無断で複写、複製、転載することを禁じます。 

（2）本ガイドの内容に関しては、改良のため予告なしに仕様などを変更することがあります。 

あらかじめご了承ください。 

（3）本ガイドの内容に関しては、万全を期しておりますが、万一ご不審な点や誤りなどお気づき 

のことがありましたら、お手数ですが弊社支店または営業所までご連絡ください。その際、

巻末記載のMan.No（マニュアルNo.）も併せてお知らせください。 

おことわり 
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はじめに 
 

ACサーボシステム 1Sシリーズ サーボドライバ EtherCAT通信内蔵、SS1/SLS安全機能搭載タイ

プ スタートアップガイド（以降、「本ガイド」と省略する場合があります）は、1Sシリーズ 

サーボドライバ EtherCAT通信内蔵 SS1/SLS安全機能搭載タイプ（以下、1Sシリーズ サーボド

ライバ SS1/SLS安全機能搭載タイプ）の取り付けおよびセットアップについて説明していま

す。本ガイドでは、NJ/NXシリーズCPUユニット、1Sシリーズ ACサーボモータ/サーボドライバ 

SS1/SLS安全機能搭載タイプ、NXシリーズセーフティユニット、およびSysmac Studioの組合せ

により構成されるシステムを前提としています。簡単な取り付け例を用いて説明しております

ので、本ガイドに沿って操作することで、1Sシリーズ ACサーボモータ/サーボドライバ SS1/S

LS安全機能搭載タイプの基礎を短時間で習得できます。 

なお、本ガイドには安全に関する注意事項を含め、使用する際の詳細内容については記載して

いません。必ず、本ガイドで使用する各機器のマニュアルや取扱説明書を入手し、「安全上の

ご注意」「安全上の要点」「使用上の注意」などの安全に関する注意事項を含め、使用する際の

詳細内容を確認した上で使用してください。 

 

対象となる読者の方々 

本ガイドは、次の方を対象に記述しています。 

• FA 機器の導入を担当される方  

• FA システムを設計される方 

また、読者の方々は、次の知識を有していることが必要です。 

• 電気の知識（電気工事士あるいは同等の知識） 

• NJ/NXシリーズCPUユニットに関する知識 

• NXシリーズセーフティユニットに関する知識 

• ACサーボモータ/ドライバに関する基礎知識 

• Sysmac Studioの操作方法に関する知識 

 

対象となる製品 

本ガイドは、以下の製品を対象にしています。 

• マシンオートメーションコントローラ NJ/NXシリーズCPU ユニット 

• オートメーションソフトウェア Sysmac Studio  

• 1Sシリーズ サーボモータ/サーボドライバ SS1/SLS安全機能搭載タイプ 

• NXシリーズ EtherCATカプラユニット 

• セーフティユニットNXシリーズ 
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アイコン 

本ガイドで使用するアイコンには、次のような意味があります。 

 

 参考 

必要に応じて読んでいただきたい項目です。 

知っておくと便利な情報や、使用するうえで参考となる内容について説明していま

す。 

  

 
使用上の注意 

製品が動作不能、誤動作、または性能・機能への悪影響を予防するために実施または

回避すべきことを示します。 
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ご承諾事項 
平素はオムロン株式会社(以下｢当社｣）の商品をご愛用いただき誠にありがとうございます。 

「当社商品｣のご購入について特別の合意がない場合には、お客様のご購入先にかかわらず、本ご承

諾事項記載の条件を適用いたします。ご承諾のうえご注文ください。 

 

1. 定義 

本ご承諾事項中の用語の定義は次のとおりです。 

① ｢当社商品｣ ： ｢当社｣のＦＡシステム機器、汎用制御機器、センシング機器、電子・機構部品 

② ｢カタログ等｣ ： ｢当社商品｣に関する、ベスト制御機器オムロン、電子・機構部品総合カタロ

グ、その他のカタログ、仕様書、取扱説明書、マニュアル等であって電磁的方法で提供される

ものも含みます。 

③ ｢利用条件等｣ ： ｢カタログ等｣に記載の、｢当社商品｣の利用条件、定格、性能、動作環境、取

り扱い方法、利用上の注意、禁止事項その他 

④ ｢お客様用途｣ ： ｢当社商品｣のお客様におけるご利用方法であって、お客様が製造する部品、

電子基板、機器、設備またはシステム等への｢当社商品｣の組み込み又は利用を含みます。 

⑤ ｢適合性等｣ ： ｢お客様用途｣での｢当社商品｣の（a）適合性、（b）動作、（c）第三者の知的財産

の非侵害、（d）法令の遵守および（e）各種規格の遵守 

 

2. 記載事項のご注意 

｢カタログ等｣の記載内容については次の点をご理解ください。 

① 定格値および性能値は、単独試験における各条件のもとで得られた値であり、各定格値および性

能値の複合条件のもとで得られる値を保証するものではありません。 

② 参考データはご参考として提供するもので、その範囲で常に正常に動作することを保証するも

のではありません。 

③ 利用事例はご参考ですので、｢当社｣は｢適合性等｣について保証いたしかねます。 

④ ｢当社｣は、改善や当社都合等により、｢当社商品｣の生産を中止し、または｢当社商品｣の仕様を変

更することがあります。 

 

3. ご利用にあたってのご注意 

ご採用およびご利用に際しては次の点をご理解ください。 

① 定格・性能ほか｢利用条件等｣を遵守しご利用ください。 

② お客様ご自身にて｢適合性等｣をご確認いただき、｢当社商品｣のご利用の可否をご判断ください。

｢当社｣は｢適合性等｣を一切保証いたしかねます。 

③ ｢当社商品｣がお客様のシステム全体の中で意図した用途に対して、適切に配電・設置されている

ことをお客様ご自身で、必ず事前に確認してください。 

④ ｢当社商品｣をご使用の際には、（ⅰ）定格および性能に対し余裕のある｢当社商品｣のご利用、冗

長設計などの安全設計、（ⅱ）｢当社商品｣が故障しても、｢お客様用途｣の危険を最小にする安全

設計、（ⅲ）利用者に危険を知らせるための、安全対策のシステム全体としての構築、（ⅳ）｢当

社商品｣および｢お客様用途｣の定期的な保守、の各事項を実施してください。 

⑤ 当社」はDDoS攻撃（分散型DoS攻撃）、コンピュータウイルスその他の技術的な有害プログラム、

不正アクセスにより、「当社商品」、インストールされたソフトウェア、またはすべてのコン

ピュータ機器、コンピュータプログラム、ネットワーク、データベースが感染したとしても、そ

のことにより直接または間接的に生じた損失、損害その他の費用について一切責任を負わない
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ものとします。お客様ご自身にて、（ⅰ）アンチウイルス保護、（ⅱ）データ入出力、（ⅲ）紛失

データの復元、（ⅳ）「当社商品」またはインストールされたソフトウェアに対するコンピュータ

ウイルス感染防止、（ⅴ）「当社商品」に対する不正アクセス防止についての十分な措置を講じて

ください。 

⑥ ｢当社商品｣は、一般工業製品向けの汎用品として設計製造されています。従いまして、次に掲げ

る用途での使用は意図しておらず、お客様が｢当社商品｣をこれらの用途に使用される際には、

｢当社｣は｢当社商品｣に対して一切保証をいたしません。ただし、次に掲げる用途であっても「当

社」の意図した特別な商品用途の場合や特別の合意がある場合は除きます。 

a) 高い安全性が必要とされる用途（例：原子力制御設備、燃焼設備、航空・宇宙設備、鉄道設

備、昇降設備、娯楽設備、医用機器、安全装置、その他生命・身体に危険が及びうる用途） 

b) 高い信頼性が必要な用途（例：ガス・水道・電気等の供給システム、24時間連続運転システ

ム、決済システムほか権利・財産を取扱う用途など） 

c) 厳しい条件または環境での用途（例：屋外に設置する設備、化学的汚染を被る設備、電磁的

妨害を被る設備、振動・衝撃を受ける設備など） 

d) ｢カタログ等｣に記載のない条件や環境での用途 

⑦ 上記3. ⑥（a）から（d）に記載されている他、｢本カタログ等記載の商品｣は自動車（二輪車含

む。以下同じ）向けではありません。自動車に搭載する用途には利用しないでください。自動車

搭載用商品については当社営業担当者にご相談ください。 

 

4. 保証条件 

① 保証期間 ： ご購入後１年間といたします。（ただし｢カタログ等｣に別途記載がある場合を除き

ます。） 

② 保証内容 ： 故障した｢当社商品｣について、以下のいずれかを｢当社｣の任意の判断で実施しま

す。 

a) 当社保守サービス拠点における故障した｢当社商品｣の無償修理（ただし、電子・機構部品に

ついては、修理対応は行いません。） 

b) 故障した｢当社商品｣と同数の代替品の無償提供 

③ 保証対象外 ： 故障の原因が次のいずれかに該当する場合は、保証いたしません。 

a) ｢当社商品｣本来の使い方以外のご利用 

b) ｢利用条件等｣から外れたご利用 

c) 本ご承諾事項｢3. ご利用にあたってのご注意｣に反するご利用 

d) ｢当社｣以外による改造、修理による場合 

e) ｢当社｣以外の者によるソフトウェアプログラムによる場合 

f) ｢当社｣からの出荷時の科学・技術の水準では予見できなかった原因 

g) 上記のほか｢当社｣または｢当社商品｣以外の原因（天災等の不可抗力を含む） 

 

5. 責任の制限 

本ご承諾事項に記載の保証が、｢当社商品｣に関する保証のすべてです。  

｢当社商品｣に関連して生じた損害について、｢当社｣および｢当社商品｣の販売店は責任を負いません。 

 

6. 輸出管理 

｢当社商品｣または技術資料を、輸出または非居住者に提供する場合は、安全保障貿易管理に関する日

本および関係各国の法令・規制を遵守ください。お客様が法令・規則に違反する場合には、｢当社商

品｣または技術資料をご提供できない場合があります。 
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注意事項 
 

• 実際のシステム構築に際しては、システムを構成する各機器や装置の仕様をご確認のうえ、 

定格や性能に対し余裕を持った使い方をしてください。万一故障があっても危険を最小に 

する安全回路などの安全対策を講じてください。 

• システムを安全に使用していただくため、システムを構成する各機器や装置のマニュアル 

や取扱説明書などを入手してください。「安全上のご注意」「安全上の要点」「使用上の注意」 

など安全に関する注意事項を含め、内容を確認のうえ使用してください。 

• システムが適合すべき規格や法規、または規制については、お客様自身で確認してください。 

• 作成したユーザプログラムは、十分な動作確認を行った後、本運転に移行してください。 

 

商標 

・ Sysmac は、オムロン株式会社製FA 機器製品の日本およびその他の国における商標または

登録商標です。 

・ Windows は米国 MicrosoftCorporation の米国およびその他の国における登録商標です。 

・ EtherCAT®は、ドイツBeckhoff Automation GmbHによりライセンスされた特許取得済み技術

であり登録商標です。 

・ スクリーンショットはマイクロソフトの許可を得て使用しています。 

・ その他、記載されている会社名と製品名などにつきましては、各社の登録商標または商標で

す。 

 

ソフトウェアのライセンスと著作権 

NJシリーズCPUユニットおよびSysmac Studioにはサードパーティ製のソフトウェアが組み込

まれています。このソフトウェアに関連するライセンスと著作権については、 

NJ/NX/NYシリーズ/Sysmac Studioサードパーティ・ライセンス・リスト、ソースコード ダウ

ンロード：サポートツール：オムロン (omron.co.jp) をご覧ください。 

  

https://www.fa.omron.co.jp/product/tool/454/nj/
https://www.fa.omron.co.jp/product/tool/454/nj/
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関連マニュアル 
 

関連するマニュアルは、下表のとおりです。併せてご覧ください。 

マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容 

1Sシリーズ AC サー
ボモータ／ドライバ 
EtherCAT 通信内
蔵、SS1/SLS 安全機
能搭載タイプ ユー
ザーズマニュアル 

SBCE-541 形R88D-1S□-ECT-51 
形R88M-1□ 

1Sシリーズ サー
ボドライバ SS1/
SLS安全機能搭載
タイプの仕様の
詳細について知
りたいとき。 

サーボドライバの取り付け
および配線、サーボドライ
バの運転に必要なパラメー
タの設定、また、問題が起
きた際の処置や点検方法に
ついて説明します。 

Sysmac Studio Vers
ion 1  
オペレーションマ
ニュアル 

SBCA-470 形SYSMAC-SE2□□□ Sysmac Studio 
の操作方法、機
能について知り
たいとき。 

Sysmac Studio の操作方法
について説明します。 

Sysmac Studio ドラ
イブ機能 オペレー
ションマニュアル 

SBCE-401 形SYSMAC-SE2□□□ サーボドライバ

の設定、調整方

法について知り

たいとき 

Sysmac Studio の操作方法
について説明します。 

NX シリーズ  

CPU ユニット 

ユーザーズマニュア

ル  

ハードウェア編 

SBCA-418 形NX701-□□□□ NX シリーズ CPU 

ユニットの概要

／設計／取付／

保守などの基本

的な仕様につい

て知りたいと

き。おもにハー

ドウェアに関す

る情報。 

NX シリーズのシステム全体

概要、およびCPU ユニット

に関して、以下の内容を説

明します。 

• 特長やシステム構成 

• 概要 

• 各部の名称と機能 

• 一般仕様 

• 設置と配線 

• 保守点検 

NX シリーズ 

形NX102 CPU ユニッ

ト 

ユーザーズマニュア

ル 

ハードウェア編 

SBCA-462 形NX102-□□□□ 形NX102 CPU ユ

ニットの概要／

設計／取付／保

守などの基本的

な仕様について

知りたいとき。

おもにハード

ウェアに関する

情報。 

形NX102 のシステム全体概

要、および CPU ユニットに

関して、以下の内容を 

説明します。 

• 特長やシステム構成 

• 概要 

• 各部の名称と機能 

• 一般仕様 

• 設置と配線 

• 保守点検 
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マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容 

NX シリーズ 

形NX1P2 CPUユニッ

ト 

ユーザーズマニュア

ル 

ハードウェア編 

SBCA-448 形NX1P2-□□□□ 形NX1P2 CPU ユ
ニットの概要／
設計／取付／保
守などの基本的
な仕様について
知りたいとき。
おもにハード
ウェアに関する
情報。 

形NX1P2 のシステム全体概

要、および CPU ユニットに

関して、以下の内容を 

説明します。 

• 特長やシステム構成 

• 概要 

• 各部の名称と機能 

• 一般仕様 

• 設置と配線 

• 保守点検 
NX シリーズ 
形NX502 CPUユニッ
ト 
ユーザーズマニュア
ル 
ハードウェア編 

SBCA-497 形NX502-1□00 形NX502 CPU ユ
ニットの概要／
設計／取付／保
守などの基本的
な仕様について
知りたいとき。
おもにハード
ウェアに関する
情報。 

形NX502 のシステム全体概
要、および CPU ユニットに
関して、以下の内容を 
説明します。 
• 特長やシステム構成 
• 概要 
• 各部の名称と機能 
• 一般仕様 
• 設置と配線 
• 保守点検 

NJ シリーズ  
CPU ユニット 
ユーザーズマニュア
ル  
ハードウェア編 

SBCA-466 形NJ501-□□□□ 
形NJ301-□□□□ 
形NJ101-□□□□ 
 

NJ シリーズ CPU 
ユニットの概要
／設計／取付／
保守などの基本
的な仕様につい
て知りたいと
き。おもにハー
ドウェアに関す
る情報。 

NJシリーズのシステム全体
概要、およびCPU ユニット
に関して、以下の内容を説
明します。 
• 特長やシステム構成 
• 概要 
• 各部の名称と機能 
• 一般仕様 
• 設置と配線 
• 保守点検 

NJ/NX シリーズ  
CPU ユニット 
ユーザーズマニュア
ル  
ソフトウェア編 
 
 

SBCA-467 形NX701-□□□□ 
形NX502-1□00 
形NX102-□□□□ 
形NX1P2-□□□□ 
形NJ501-□□□□ 
形NJ301-□□□□ 
形NJ101-□□□□ 

NJ/NX シリーズ 
CPU ユニットの
プログラミング
／システムの立
ち上げについて
知りたいとき。
おもにソフト
ウェアに関する
情報。 

NJ/NXシリーズ CPU ユニッ
トに関して、以下の内容を
説明します。 
• CPU ユニットの動作 
• CPU ユニットの機能 
• 初期設定 
• IEC 61131-3ベースの言語
仕様とプログラミング 

NJ/NX シリーズ  
CPU ユニット 
ユーザーズマニュア
ル   
モーション制御編 
  

SBCE-433 形NX701-□□□□ 
形NX502-1□00 
形NX102-□□□□ 
形NX1P2-□□□□ 
形NJ501-□□□□ 
形NJ301-□□□□ 
形NJ101-□□□□ 

モーション制御
の設定やプログ
ラミングの考え
方について知り
たいとき。 

モーション制御のためのCPU 
ユニットの設定や動作、プ
ログラミングの考え方につ
いて説明します。 

NJ/NX シリーズ  
コマンドリファレン
ス  
マニュアル基本編 

SBCA-468 形NX701-□□□□ 
形NX502-1□00 
形NX102-□□□□ 
形NX1P2-□□□□ 
形NJ501-□□□□ 
形NJ301-□□□□ 
形NJ101-□□□□ 

NJ/NX シリーズ
の基本命令仕様
の詳細について
知りたいとき。 

各命令（IEC 61131-3 仕
様）の詳細を説明します。 
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マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容 

NJ/NX シリーズ  
コマンドリファレン
ス  
マニュアル モー
ション編 

SBCE-434 形NX701-□□□□ 
形NX502-1□00 
形NX102-□□□□ 
形NX1P2-□□□□ 
形NJ501-□□□□ 
形NJ301-□□□□ 
形NJ101-□□□□ 

モーション命令
仕様の詳細につ
いて知りたいと
き。 

各モーション命令の詳細を
説明します。 

NJ/NX シリーズ  
トラブルシューティ
ング  
マニュアル 

SBCA-469 形NX701-□□□□ 
形NX502-1□00 
形NX102-□□□□ 
形NX1P2-□□□□ 
形NJ501-□□□□ 
形NJ301-□□□□ 
形NJ101-□□□□ 

NJ/NX シリーズ
で検出する異常
の詳細について
知りたいとき。 

NJ/NX シリーズ システムに
て検出する異常管理の考え
方と各異常項目について説
明します。 

NXシリーズ 
セーフティコント
ロールユニットユー
ザーズマニュアル 

SGFM-710 NX-SL□□□□ 
NX-SI□□□□ 

NX-SO□□□□ 

NXシリーズ 
セーフティコン
トロールユニッ
トの使用方法を
知りたいとき 

NXシリーズ セーフティコ
ントロールユニットのハー
ドウェア、設定方法、機能
について説明します。 
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マニュアル改訂履歴 
 

マニュアル改訂記号は、表表紙・裏表紙に記載されているMan.No. の後尾に付記されます。 

 

 

 

 

 

 

 

改訂記号 改訂年月 改訂理由・改訂ページ 

A 2024年7月 初版 

 

改訂記号 

Man.No. SBCE-175A 
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1. サーボシステムの構成と周辺製品 
 

1.1. 概要 

 

1Sシリーズ サーボドライバ EtherCAT通信内蔵、SS1/SLS 安全機能搭載タイプは、100MbpsのEtherCATに

対応したサーボドライバです。 

1SシリーズサーボドライバをマシンオートメーションコントローラNJシリーズCPUユニットや、 

EtherCAT対応位置制御ユニット(形CJ1W-NC□8□）と組み合わせることにより、高速で高度な位置制御シ

ステムを実現できます。 

サーボドライバとコントローラ間は1本の通信ケーブルだけですので、省配線で簡単に位置制御システム

が実現できます。 

さらに、チューニング機能、適応ノッチフィルタ機能、ノッチフィルタ機能、制振制御機能を使用する

ことにより、剛性が低い機械の振動を抑えて、安定した動きのシステムを構築できます。 

1Sシリーズ サーボドライバ SS1/SLS安全機能搭載タイプは安全通信としてFSoEプロトコルをサポートし

ており、EtherCATネットワーク上のセーフティコントローラからSTO機能、SS1機能、SLS機能を使用する

ことで、安全システムを構築することができます。 

 

 

 

 参考 

1Sサーボドライバの詳細は、『1Sシリーズ サーボモータ／ドライバ EtherCAT 通信内

蔵、SS1/SLS 安全機能搭載タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-541)』を参照してくだ

さい。 
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1.2. 本ガイドの中で構築されるサーボシステム 

 

本ガイドでは、サーボシステムを構成するハードウェアの組み立てから、セーフティ機能のシステム構築

とデバッグまでの手順を説明しています。サーボシステムの構築は、下記のステップで行います。 

 

■セットアップの実施 

1 取り付け・配線 

                ▼ 

2 NJ/NXセーフティコントローラを含めたシステム構成 

                ▼ 

3 Sysmac Studioによるプロジェクトの作成エラー! 参照元が見つかりません。 

                ▼ 

4 モータ設定、絶対値エンコーダ設定、入出力設定 

                               ▼ 

5 簡単チューニング機能によるゲイン調整 

                               ▼ 

6 モータ制御プログラムの作成 

                               ▼ 

 ■セーフティ機能の追加 

1 セーフティ機能を次から選び追加します。 

・セーフストップ1（SS1）機能の追加 

・セーフリーリミテッドスピード（SLS）機能の追加 

 

 参考 

モーションコントローラの設定方法は、『マシンオートメーションコントローラ NJシ

リーズ スタートアップガイド モーション制御編』（SBCE-372）を参照ください。 
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1.3. システム構成 

 

本ガイドで使用するシステム構成とデバイスは以下のとおりです。 

 

 標準システム構成 

 

 

 

 

 構成デバイス 

本ガイドに記載されているデバイスの形式は下表のとおりです。デバイスを実際のアプリケーション用に

選定する際には、各デバイスのマニュアルを参照してください。 

 

デバイス名 形式 マニュアル名称 

NJシリーズ NJ5 CPUユニット 

（スタンダードコントローラ） 

NJ501-[] NJシリーズ 形NJ501 CPUユニットユー

ザーズマニュアル  

ハードウェア編（SBCA-358） 

EtherCATカプラ NX-ECC20[] EtherCAT® カプラユニット ユーザーズ

マニュアル（SBCD-361） 

I/O電源追加供給 NX-PF0[] NXシリーズ システムユニット ユーザー

ズマニュアル（SBCA-409） 

デジタル入力ユニット NX-ID[] NXシリーズ デジタルI/Oユニット ユー

ザーズマニュアル（SBCA-407） 

NXセーフティ CPUユニット 

（セーフティコントローラ） 

NX-SL3500 NXシリーズセーフティ CPUユニットユー

ザーズマニュアルハードウェア編 

（SGFM-710） NX入出力ユニット NX-SID[] 

Ethernet/EtherCAT通信ケーブル XS5W-T[] --- 

ACサーボドライバ 

ACサーボモータ 

セーフティドアスイッチ 

非常停止ボタン 

セーフティリセットボタン 

NJシリーズ NJ501 CPUユニット 

 

エラークリアボタン 
セーフティ・キーセレクタスイッチ 

EtherCATカプラ 

I/O電源追加供給 

NXセーフティ CPUユニット 

NX入力ユニット 

デジタル入力ユニット 
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ACサーボドライバ R88D-1SN[]-51 1Sシリーズ AC サーボモータ／ドライバ 

EtherCAT 通信内蔵、SS1/SLS 安全機能搭

載タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-5

41） 

ACサーボモータ R88M-1[] 

動力ケーブル R88A-CA[] 

エンコーダケーブル R88A-CR[] 

エラークリアボタン A3[] --- 

セーフティ・キーセレクタスイッチ A22TK[] --- 

セーフティドアスイッチ D4NS[] --- 

非常停止ボタン A22[] --- 

 

 オートメーションソフトウェア 

品名 ライセンス数 形式 

Sysmac Studio スタンダードエ

ディション Version 1.59.0.0 

なし（DVDのみ） 形SYSMAC-SE200D 

1ライセンスからサイトライセン

スまで 

形SYSMAC-SE[] 
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2. 事前に準備すること 
 

■開梱 

1. モータのパッケージを開梱する。パッケージの内容はモータと現品票のみです。ケー

ブルは別提供となります。 

  

2. サーボドライバのパッケージを開梱する  

本製品には次の付属品が同梱されています。 

• 取扱説明書×1 部 

• 取扱説明書補足×1 部 

• 注意喚起ラベル×1 枚 

• General Compliance Information and instructions for EU×1 部 

• 付属コネクタ 

  

■ Sysmac Studio Version 1.59 をスタンダードエディションでインストールします 

 

この手順は、『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル(SBCA-470）』を参照して

ください。 

 

 参考 

ドライバとモータの取り扱い方法の詳細は、『1Sシリーズ AC サーボモータ／ドライ

バ EtherCAT 通信内蔵、SS1/SLS 安全機能搭載タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-54

1) 開梱時の確認事項』を参照してください。 
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3. セットアップの実施 
本章では、サーボシステムを構成するハードウェアの組み立てからFSoE通信でのSTO機能の追加、モー

タ制御プログラムの作成まで行います。その後、「0.  
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Safety機能の追加」でSTO機能以外のセーフティ機能の追加を行います。 

 

本章で立ち上げるサーボシステムの動作を説明します。 

 

① エラークリアボタンを押すと、スタンダードコントローラ、サーボドライバの異常を解除しま

す。 

② セーフティドアスイッチを開けると、モータをトルクオフします。 

③ 非常停止スイッチを押すと、モータをトルクオフします。 

④ セーフティリセットボタンを押すと、STO状態を解除します。 

 

 

入力機器 状態 動作 

①エラークリアボタン ON 異常解除指令有効 

OFF 異常解除指令無効 

②セーフティ・キーセレ

クタスイッチ 

※4章以降で使用します。 

通常モード モータを通常速度にする。 

各Safety機能 

有効 

割り当てたSafety機能を有効にする。 

※割り当て手順は4章に記載します。 

③セーフティドアス

イッチ 

開 STO指令有効 

閉 STO指令無効 

④非常停止ボタン ON STO指令有効 

OFF STO指令無効 

⑤セーフティリセット

ボタン 

ON STO状態の解除指令有効 

OFF STO状態の解除指令無効 

■モーション制御とSTO機能の動作 

① サーボON指令を有効にすると、サーボドライバがサーボONします。 

② STO機能を実行すると、サーボドライバはSTO状態となり、トルクオフします。 

③ 動作指令を有効にすると、モータへの指令速度を1200r/minに設定します。 

①エラークリアボタン 

③セーフティドアスイッチ 

④非常停止ボタン 

⑤セーフティリセットボタン 

②キーセレクタスイッチ 
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3.1. 取り付け・配線 

本章では取り付け・配線に関して、形R88D-1SN01L-ECT-51を例に説明します。 

形R88D-1SN01L-ECT-51以外の取り付け・配線方法については、『1Sシリーズ AC サーボモータ

／ドライバ EtherCAT 通信内蔵、SS1/SLS 安全機能搭載タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-

541) 4章 配置と配線』を参照してください。 

 

■サーボドライバの機器周辺寸法条件 

 サーボドライバを下記のとおりに取り付けます。  

    

*1. 10 ㎜未満とする場合、サーボドライバの使用周囲温度を0 ～ 45ºC に制限してくだ

さい。 

 サーボドライバは金属製の垂直面に取り付けてください。 

 サーボドライバの取付部分に塗装がある場合は、塗装をはがして電気的導通を持たせ

てください。また、取付金具を自作する場合は、導電性のメッキ処理を推奨します。 

 サーボドライバ取り付けの際の推奨締め付けトルクは1.5N·m です。ねじ部は推奨ト

ルクに耐える強度を確保してください。 
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■サーボドライバの取り付け 

1. ドライバの取り付けは上部から下部の順で行ってください。 

ドライバ下部を取り付けるねじを仮止めし、ドライバを上から下へスライドさせてド

ライバのU溝をねじに乗せます。 

 

2. 上部のねじを締めます。 

 

3. 下部のねじを締めます。  
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■モータの取り付け（ステップ2、3の順番は、お客様の機械の実装により異なります） 

1. モータの取り扱いには注意し、モータの運搬、取り付け、取り外しの際には、大きな

衝撃や荷重を加えないでください。 

 

2. モータを機械システムに接続します。 

  

まず、無負荷の状態でサーボモータの動作を確認してください 

3. 動力ケーブルとエンコーダケーブルを接続します。 

    

例： 1→4→3→2の順で締め付けます。 

 

 参考 

接続方法の詳細は、『1Sシリーズ AC サーボモータ／ドライバ EtherCAT 通信内蔵、S

S1/SLS 安全機能搭載タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-541) 4-1章 設置条件』を参

照してください。 

 

■配線 

1. 概要  
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2. ドライバから主回路コネクタ（CNA）を取り外してください。

  

3. 24V制御電源の配線を行います. 

  

ワイヤ接続は、スプリングオープナーで行います。 

 

4. 主回路電源の配線を行います。 

    

 

5. モータ接続コネクタ（CNC）をサーボドライバから取り外します。 

 

6. モータのU相、V相、W相の配線を行います。 

      

7. 主回路電源のPE線をサーボドライバに取り付け、ねじで固定します。 

      
8. 上記のコネクタをそれぞれサーボドライバに装着します。(電源およびモータ） 
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9. モータのFG線をサーボドライバに取り付け、ねじで固定します。 

         

10. エンコーダケーブルをドライバに差し込んでください。（CN2） 

 

 

 参考 

配線方法の詳細は 、『1Sシリーズ AC サーボモータ／ドライバ EtherCAT 通信内蔵、

SS1/SLS 安全機能搭載タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-541) 4-2章 配線』を参照

してください。 
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■ 入出力,セーフティ信号の配線 

1. 出荷時設定では、STO機能は無効、ジャンパーで短絡させています。 

       

2. STOを使用する場合のセーフティコントローラとドライバとの配線は以下のとおりです。 

 

 

 

  

  

サーボドライバ 
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3. 複数のサーボドライバのハードワイヤでSTOを配線する場合、セーフティコントローラとドラ

イバ間の配線は以下のとおりです。 

 

 

 
（注） セーフティコントローラ69SPシリーズを使用する場合は、サーボドライバ1Sシリーズを4台まで接続可能で

す。 

 

  

サーボドライバ１ サーボドライバ２ 
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4. 汎用入出力信号を用いる場合の配線は以下のとおりです。 

ラッチ入力１の例： 

   
サーボドライバコネクタ： 

 

 

 参考 

配線方法の詳細は、『1Sシリーズ AC サーボモータ／ドライバ EtherCAT 通信内蔵、S

S1/SLS 安全機能搭載タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-541) 8-2章 セーフトルクオ

フ(STO)機能』を参照してください。 
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3.2. NJ/NXセーフティコントローラを含めたシステム構成 

 

■EtherCATノードアドレス設定 

1. サーボドライバのEtherCATノードアドレスをIDスイッチで設定します。(例：ノード1

に設定） 

     

2. NXセーフティコントローラを使用する場合, カプラユニットのノードアドレスを設定

します。(例：ノード２に設定） 

3. EtherCAT通信ケーブルを各デバイスに接続します。 

  

CN10 EtherCAT IN: NJからのEtherCATケーブル 

CN11 EtherCAT OUT: カプラユニットへの EtherCATケーブル 

 
 

 

 参考 

セーフティコントローラに関する詳細は、『NXシリーズ セーフティコントローラ 

ユーザーマニュアル（SGFM-710）』 を参照ください。 
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3.3. Sysmac Studioによるプロジェクトの作成 

 

3.3.1. ネットワーク構成の作成 

1. デバイス選択からNJ501-1500を選択します。 

 

（注）モータ選定ツール結果ファイルを使用する場合は、付録「モータ選定ツール結果

からサーボドライバと軸追加」を参照してください。  

2. マルチビューエクスプローラの[構成・設定]－[EtherCAT] をダブルクリックします。 

 

エディットウィンドウにEtherCAT ネットワーク構成編集画面が表示されます。 

 

3. [ツールボックス] 上のサーボドライバを選択してドラッグし、EtherCATネットワーク

構成編集画面の 「Master」 上にドロップします。 

 

「Master」 の下にノードアドレスは「1」でサーボドライバが追加されます。 
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4. サーボドライバのデバイス名を「E_Axis0」に変更します。 

 

5. サーボドライバを選択し、[PDOマッピング設定の編集]を選択します。 

(注)PDOマッピングを編集する場合は、事前にオフラインにしてください。 

 

6. セーフティ入出力を選択します。(17th） 

(注)セーフティ入出力のPDOはデフォルトで割りついています。  

  

7. 続いて、[ツールボックス] 上のEtherCATカプラを選択してドラッグし、EtherCATネッ

トワーク構成編集画面の 「Master」 上にドロップします。 

 

ドライバの下にノードアドレスは「2」でEtherCATカプラが追加されます。 
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 参考 

EtherCAT の実ネットワーク構成がある場合は、実ネットワーク構成からSysmac Studio 

のネットワーク構成を自動構築することができます。 

操作方法の詳細については、『Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル 

（SBCA-470）』を参照してください。 

 

 

 

3.3.2. 軸の設定 

サーボドライバを制御するための軸の追加およびサーボドライバの割り付け、軸パラメータの

設定をします。 

1. マルチビューエクスプローラの[軸設定] を右クリックし、メニューから[追加]－[モー

ション制御軸]を選択します。 

 

マルチビューエクスプローラに軸0 が追加されます。 

追加された軸は「Axis0」と表示されます。この軸を「軸0」と呼びます。 
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2. マルチビューエクスプローラに追加された軸0[Axis0]を右クリックし、［編集］を選択しま

す。  

 

エディットウィンドウに軸パラメータ設定画面の[軸基本設定] 画面が表示されます。 

 

3. [軸種別] のドロップダウンリストから[サーボ軸] を選択します。 

 

4. [入力デバイス] のドロップダウンリストから使用するサーボドライバを選択します。 

 

軸0 の出力デバイスにドライバ[ノード:1] が割り付けられました。 
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5. 軸パラメータ設定画面でパラメータを設定します。 

下の図では単位変換設定の軸パラメータを表示しています。 

表示単位: pulse 

モータ1 回転のパルス数: 8,388,608 pulse/rev 

モータ1 回転の移動量: 8,388,608 pulse/rev 

 

6. 動作設定 

最高速度:   419,430,400 pulse/s  （3,000 r/min） 

ジョグ最高速度:  8,388,608 pulse/s  （60 r/min） 

 

7. 位置カウント設定 

カウントモード：リニアモード 
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3.3.3. ネットワーク構成の設定 

1. [Node1：NX-ECC203]をダブルクリックします。 

 

2. システムユニットデバイスをドラッグ＆ドロップします。 

本ケースではIO電源追加供給ユニット(形NX-PF0630)を使用します。 

   

3. セーフティ CPUデバイスをドラッグ＆ドロップします。 

本ケースではセーフティCPUデバイス(形NX-SL3500)を使用します。 
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4. セーフティデジタル入力デバイスをドラッグ＆ドロップします。 

本ケースではセーフティデジタル入力デバイス(形NX-SID800)を使用します。 

   

5. デジタル入力デバイスをドラッグ＆ドロップします。 

本ケースではデジタル入力デバイス(形NX-ID5342)を使用します。 

    

6. すべてのデバイスの電源を入れてください。 
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3.3.4. スタンダードコントローラ→セーフティコントローラのデータ受け渡し設定 

1. [new_SafetyCPU0]を選択します。 

 

2. [公開変数]をダブルクリックします。 

 

3. 入力（セーフティCPUユニットへの入力）へ、BOOL型変数「ErrorClearFromNX」を作

成します。 

 

4. [new_Controller_0]を選択します。 

 

  



38 

5. [I/Oマップ]を開き、デバイス変数を作成します。 

ポート 変数名 

ErrorClearFromNX ErrorClearToSafetyCPU 

Input Bit 00 ErrorClearSW 

 

 

6. [Section0]を開きErrorClearSWをセーフティコントローラへ渡すラダープログラムを

作成します。 
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3.3.5. セーフティコントローラの設定 

安全入力機器の設定を行い、STOの解除を行うセーフティプログラムを作成します。 

1. [new_SafetyCPU0]を選択します。 

 

2. [セーフティスレーブユニットパラメータ設定]をダブルクリックします。 

  

3. セーフティドアスイッチをドラッグ＆ドロップします。 

 

4. セーフティ・キーセレクタスイッチ(シングルチャネル)を２つドラッグ＆ドロップ

します。 

(注)4章以降で使用します。 
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5. 非常停止用押ボタンスイッチをドラッグ＆ドロップします。 

 

6. リセットスイッチをドラッグ＆ドロップします。 

 

7. [I/Oマップ]をダブルクリックします。 

 

8. 安全入力機器に対する、デバイス変数を作成します。 

ポート 変数名 

Si00 Logical Value SI_DoorSwitch 

Si02 Logical Value SI_KeySelectorSwitch1 

Si03 Logical Value SI_KeySelectorSwitch2 

Si04 Logical Value SI_E_Stop 

Si06 Logical Value SI_ResetSignal 
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9. [SRAパラメータ]をダブルクリックします。 

  

10. STO以外のセーフティ機能を無効にします。 

使用しないセーフティ機能を無効にするために、SS1 instance1のチェックを外しま

す。 
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3.3.6. セーフティプログラムの作成 

■次の手順でセーフティプログラムを作成します。 

１．デバイス変数を作成します。 

２．自動プログラミング機能でセーフティプログラムを生成します。 

３．生成されたセーフティプログラムを修正します。 

 

１．デバイス変数を作成します。 

1. [new_SafetyCPU0]を選択し、[I/Oマップ]をダブルクリックします。 

 

 

2. デバイス変数を作成します。 

ポート 変数名 

NX-SID800の Safety Connection Status N3_Safety_Connection_Status 

R88D-1SN01L-ECT-51の STO Active E_Axis0_STO_Active 

R88D-1SN01L-ECT-51の Error E_Axis0_Error 

R88D-1SN01L-ECT-51の Safety Connection 

Status 

E_Axis0_Safety_Connection_Status 

R88D-1SN01L-ECT-51の STO E_Axis0_STO 

R88D-1SN01L-ECT-51の Error Ack E_Axis0_Error_Ack 
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２．自動プログラミング機能でセーフティプログラムを生成します。 

1. メニューバーの[挿入]-[自動プログラミング]をクリックします。 

 

2. 基本設定のリセット信号に「SI_ResetSignal」を設定します。 

 

3. 入力設定に「SI_E-Stop」、「SI_DoorSwitch」を設定します。 

 

4. 出力設定に「E_Axis0_STO」を設定します。 

EDM使用は「TRUE」に設定します。 

 

5. 期待値設定の「SI_E_Stop」と「SI_DoorSwitch」のE_Axis0_STOに「0」 を設定します。 

 

6. セーフティプログラミングを生成します。 

 

AutoProgram1が生成されます。 
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３．生成されたセーフティプログラムを修正します。 

1. [AutoProgram1]をダブルクリックします。 

 
次のプログラムが表示されます。 
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2. 「ErrorClearFromNX」をローカル変数「ResetSignalFromNX」に割り当てるプログラ

ムを作成します。 

 

3. 次のプログラムを追加します。 

サーボドライバのセーフティ機能を使用するファンクションブロックを有効にする

ために使用します。 

 

4. 「SF_GuardMonitoring」の入力変数「Activate」の入力パラメータを「N3_Safety_C

onnection_Status」に変更します。 

「NX-SID800」のFSoE通信が確立するとファンクションブロックが有効となります。 

  

5. 出力変数「E_Axis0_STO_IN」を「E_Axis0_STO_IN1」へ変更します。 

 

6. 次のプログラムを作成します。 

非常停止入力やセーフティドアスイッチによるSTO有効指令だけでなく、SS1指令や

ロボットなど他の機器からSTO指令を有効にする場合があります。他の機器からSTO

指令を有効する場合は、「TRUE」に他の機器からのSTO信号を割り当ててください。 
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7. 「SF_EDM」の入力変数「Activate」の入力パラメータを「E_Axis0_Status」に、「Re

set」の入力パラメータを「SI_ResetSignal_Out」に、「SF_EDM_0_S_EDM1,2」の入力

パラメータをどちらも「E_Axis0_STO_Active」に変更します。 

セーフティコントローラとサーボドライバのFSoE通信が確立しており、サーボドラ

イバにセーフティ機能の異常が発生していない場合にファンクションブロックが有

効となります。 

 

8. サーボドライバのセーフティ機能の異常を解除するプログラムを作成します。 

 
 

  



   47  

 

9. 次のセーフティプログラムとなっていることを確認します。 
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10. 「Program0」を削除します。 

 

11. スタンダードコントローラに接続します。 

接続の方法を変更します。 

 

接続テストを行います。 

 

「Test OK」と表示されたことを確認し、スタンダードコントローラに接続します。 

 

12. スタンダードコントローラに転送します。 

[同期]ボタンをクリックします。 

 

スタンダードコントローラに転送します。 

 

  



   49  

13. セーフティアプリケーションをダウンロードします。 

[new_SafetyCPU0]を選択します。 

 

プログラムモードに切り替えます。 

 
デバッグモードを有効にします。 

   

デバッグモードを開始します。 

 

妥当性確認ボタンをクリックします。 

 

セーフティアプリケーションが実行可能になります。 

  
実行ボタンをクリックします。 
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14. FSoE通信が確立されていることを確認します。  

 

FS LEDは緑色で点灯の状態になります。 
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3.3.7. STO機能の動作確認 

 

■非常停止ボタンによるSTO機能の動作確認 

1. セーフティリセットボタンを押します。 

 

2. 非常停止ボタンを押します。 

 

 

7セグメントLEDが「st.」となることを確認します。 

 

3. 非常停止ボタンを解除し、セーフティリセットボタンを押します。 

 

STOが解除され7セグメントLEDが「--」となることを確認します。 

 

 

  



52 

 

■セーフティドアスイッチによるSTO機能の動作確認 

1. セーフティリセットボタンを押します。 

 

2. セーフティドアスイッチを開けます。 

  

 

7セグメントLEDが「st.」となることを確認します。 

 

3. セーフティドアスイッチを閉め、セーフティリセットボタンを押します。 

 

STOが解除され7セグメントLEDが「--」となることを確認します。 
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3.4. モータ設定、絶対値エンコーダ設定、入出力設定 

 

■簡単パラメータ設定・入出力信号モニタウィザード 

1. サーボドライバを右クリックし、[設定・調整ウィザード]を選択します。 

 

2. [簡単パラメータ設定・入出力信号モニタ]を選択します。 

 

3. オムロン製コントローラとの接続の有無を選択します。 

 

オムロン製コントローラのモーション制御機能モジュールでサーボドライバのI/O機

能を使用する場合は、推奨設定を「使用」にします。（関連入力機能：IN2: POT, IN3: 

NOT, IN4: DEC, IN7: EXT1, IN8: EXT2, 絶対値エンコーダの使用:「絶対値エン

コーダとして使用しますが、絶対値カウンタオーバーを無視します。」） 

4. 絶対値エンコーダ付きモータを使用する場合のみ、絶対値エンコーダの動作を選択し

ます。 

 

また、必要に応じてインクリメンタルエンコーダとして使用可能です。ステップ3で

説明した通り、オムロン製コントローラと使用する場合、デフォルト値である「絶対

値エンコーダとして使用しますが、絶対値カウンタオーバーを無視します」のままに

しておくことを推奨します。 
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5. 絶対値エンコーダのセットアップ（オプション） 

 
この機能は多回転データをクリアする場合、もしくは実際の機械においてモータの置

き換えを行うときに使用します。 

多回転データのリセットをするため、「システムのクリア」ボタンをクリックします。 

  

ドライブのリスタートが必要なため、「はい（Y）」のボタンをクリックします。 

  

エンコーダの多回転データ転がクリアされることを確認します。 
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6. モータ回転方向を設定し、サーボドライバに転送します。試運転を行い、変更内容が

適切であることを確認します。 

 

 

7. モータの動作確認を行います。 

試運転タブで動作設定を行い「適用」ボタンをクリックします。 

次に, 「サーボON」をクリックして試運転を開始します。 

         

（注）エラー87.00 ESTP異常停止入力、配線接続を確認してください。もしくは次のステッ

プで説明されているエラーストップ入力（IN1）を無効にしてください。 

 

[次へ]をクリックします。 
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8. 入力信号を設定し、サーボドライバに転送します。試運転を行い、変更内容が適切で

あることを確認します。 

出荷時設定では、ESTOP異常停止入力は有効です。必要に応じて下記の通り無効にして

ください。  

ESTOPが有効の時は、エラー 87.00がサーボドライバに表示されます。 

 

9. 必要に応じて、出力信号を設定し、サーボドライバに転送します。試運転を行い、変

更内容が適切であることを確認します。 

10. [完了]をクリックします。 
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3.5. 簡単チューニング機能によるゲイン調整 

 

簡単チューニング 

 次の手順に従い、調整を行います。簡単チューニングから始めることをお薦めします。 
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1. サーボドライバを右クリックし、[設定・調整ウィザード]を選択します。 

 

2. [簡単チューニング]を選択します。 

 

3. チューニング方法の[簡単]を選択し、[次へ]をクリックします。 

  

4. 指令の発行元を設定します。 
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5. 完了条件を設定します。 

[次へ]をクリックします。 

 

 整定時間に手動設定を選択した場合は、整定時間が指定された時間に収まるまで

ゲインを徐々に増加させます。位置決め完了幅には、位置決め完了と判断する位

置偏差を指定します。チューニング中に振動検出レベル以上の振動を検出した場

合は、調整失敗と判断します。 

 整定時間に自動設定を選択した場合は、ゲインを徐々に増加させ、振動検出レベ

ルを超えない範囲で調整を終了します。振動検出レベルには、機械が振動的にな

らない振動検出レベルを設定して下さい。振動検出レベルは小さい程振動が発生

しにくくなりますが、ゲインは上がりにくくなります。 

6. [開始]をクリックします。 

モータが動き出すので注意してください。 

 

簡単チューニングが完了します。 

 

[次へ]をクリックします。 
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7. [データトレース開始]ボタンをクリックすると、モータが動き、データのトレース結

果がグラフ表示されます。 

 

 

[次へ]をクリックします。 

 

8. 新しいゲインパラメータを確認します。 

問題なければ「不揮発性メモリに保存」をクリックしてゲインパラメータを保存しま

す。 

 
[完了]をクリックします。 
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3.6. モータ制御プログラムの作成 

 

■スタンダードプログラムを作成します。 

1. [I/Oマップ]を開きデバイス変数を作成します。 

 

ポート 変数名 

R88D-1SN01L-ECT-51の STO command acti

ve 

E_Axis0_STO_command_active 

 

2. 次の6つのプログラムを作成します。 

1.サーボON/OFFします。 

 

2.モータを回転させます。 

 「軸の設定」の指令単位に合わせて速度を設定します。 

 

3.モータを停止させます。 

 

4.サーボドライバの異常解除させます。 
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 5.スタンダードコントローラの異常を解除します。 

 

6.STO状態の時にサーボON指令とモータ回転指令をOFFにします。 

 

3. スタンダードコントローラに転送します。 

[同期]ボタンをクリックします。 

 
スタンダードコントローラに転送します。 
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■動作確認をします。 

1. セーフティリセットボタンを押します。 

 

2. [Section0] を開きます。 

 

3. [CmdSrvOn]を右クリックし、メニューから[セット/リセット]-[セット]を選択しま

す。 

 
 

7セグメントLEDが「oE.」となることを確認します。 

 

4. [CmdVelStart]を右クリックし、メニューから[セット/リセット]-[セット]を選択し

ます。 

 

 

モータが約1200[r/min]で回転することを確認します。 
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5. 非常停止ボタンを押します。 

 

 

7セグメントLEDが「st.」となることを確認します。 

 

6. 非常停止ボタンを解除し、セーフティリセットボタンを押します。 

 

STOが解除され7セグメントLEDが「--」となることを確認します。 
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4. Safety機能の追加 
 

本章では、3. セットアップの実施で構築したサーボシステムに、セーフティ機能を追加します。 

追加するセーフティ機能の章を参照してください。 

 

4.1. セーフストップ1（SS1）機能の追加 

 

本章では、3. セットアップの実施で作成したプロジェクトにSS1機能を追加します。 

 

本章で立ち上げるサーボシステムの動作を説明します。 

① エラークリアボタンを押すと、スタンダードコントローラ、サーボドライバの異常を解除しま

す。 

② セーフティ・キーセレクタスイッチをSS1機能有効停止モードへ切り替えると、スタンダードコ

ントローラはモータを減速停止させます。 

サーボドライバは、SS1機能からSTO機能を有効にし、モータをトルクオフします。非常停止ス

イッチを押すと、モータをトルクオフします。 

③ セーフティリセットボタンを押すと、STO状態を解除します。 

 

 

■システム構成 

 

 

 

  

NJシリーズ NJ501 CPUユニット 

① エラークリアボタン 
②セーフティ・キーセレクタスイッチ 

③セーフティドアスイッチ 

④非常停止ボタン 

⑤セーフティリセットボタン 

ACサーボドライバ 

ACサーボモータ 
EtherCATカプラ 

I/O電源追加供給 

NXセーフティ CPUユニット 

NXセーフティ入力ユニット 

デジタル入力ユニット 
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入力機器 状態 動作 

①エラークリアボタ

ン 

ON 異常解除指令有効 

OFF 異常解除指令無効 

②セーフティ・キーセ

レクタスイッチ 

通常モード モータを通常速度にする。 

SS1機能有効

停止モード 

モータを減速停止させ、SS1機能からSTO機能を有効にす

る。 

③セーフティドアス

イッチ 

開 SS1機能無効時：     STO指令有効 

SS1機能有効時（減速中）：   STO指令有効 

SS1機能有効時（SS1→STO有効後）： STO指令無効 

閉 STO指令無効 

④非常停止ボタン ON STO指令有効 

OFF STO指令無効 

⑤セーフティリセッ

トボタン 

ON STO状態の解除指令有効 

OFF STO状態の解除指令無効 

 

 

■モーション制御とSS1機能を連動させる動作 

① サーボON指令を有効にすると、サーボドライバがサーボONします。 

② 動作指令を有効にすると、モータへの指令速度を1200r/minにします。 

③ スタンダードコントローラは、モータを減速停止させます。 

SS1機能を実行すると、サーボドライバはSS1 STO実行待ち時間後にSTO状態となり、トルクオフ

します。 
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4.1.1. セーフティコントローラの設定 

1. [new_SafetyCPU0]を選択します。 

  

2. [SRAパラメータ]の[安全機能の割付設定]画面をダブルクリックします。 

 

3. No.1のチェックボックスにチェックを入れ、No.8に「SS1 instance1」を割り付け

ます。 

次に ボタンをクリックし、[SS1詳細設定]画面を表示します。 

ボタンでも[SS1詳細設定]画面を表示できます。 

 

4. SS1パラメータを設定します。 

本ガイドでは次のように設定をします。 

名称 値 単位 

SS1 STO実行待ち時間 1 1500 ms 
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5. [I/Oマップ]を開きデバイス変数を作成します。 

 

ポート 変数名 

R88D-1SN01L-ECT-51の SS1 command1 Activ

e 

E_Axis0_SS1_command1_Active 

R88D-1SN01L-ECT-51の SS1 command1 E_Axis0_SS1_command1 

 

6. セーフティプログラムを作成します。 

「AutoProgram1」に、次のプログラムを追加します。 
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STO機能の入力はこ

こに設定します。 
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4.1.2. スタンダードコントローラの設定 

1. [new_Controller_0]を選択します。 

 

2. [I/Oマップ]をダブルクリックします。 

 

3. デバイス変数を作成します。 

ポート 変数名 

R88D-1SN01L-ECT-51の SS1 command1 E_Axis0_SS1_command_1 

R88D-1SN01L-ECT-51の SS1 command1 activ

e 

E_Axis0_SS1_command_1_active 
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4. スタンダードプログラムを作成します。 

指令速度を変更するプログラムを追加します。 

・SS1機能が有効時には、指令速度を0r/minに減速します。 

 

 

SS1機能有効時には速度指令

が0[r/min]（指令速度の0%）に

なり減速します。 
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5. スタンダードコントローラに転送します。 

[new_Controller_0]を選択します。 

 

スタンダードコントローラに接続します。 

 

スタンダードコントローラと同期します。 

 
スタンダードコントローラに転送します。 

 

 

6. セーフティアプリケーションをダウンロードします。 

[new_SafetyCPU0]を選択します。 

 

プログラムモードに切り替えます。 

 
デバッグモードを有効にします。 

 

 



   73  

デバッグモードを開始します。 

 

妥当性確認ボタンをクリックします。 

 

OKボタンをクリックします。 

  
実行ボタンをクリックします。 

 

 

7. FSoE通信が確立されていることを確認します。  

FS LEDは緑色で点灯の状態になります。 
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4.1.3. SS1機能の動作確認 

1. セーフティ・キーセレクタスイッチが通常モードとなっていることを確認します。 

 

2. セーフティリセットボタンを押します。 

 

3. [Section0]をダブルクリックします。 

 

4. [CmdSrvOn]を右クリックし、メニューから[セット/リセット]-[セット]を選択します。 

 
7セグメントLEDが「oE.」となることを確認します。 

 

 

5. [CmdVelStart]を右クリックし、メニューから[セット/リセット]-[セット]を選択します。 

 

モータが約1200[r/min]で回転することを確認します。 
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6． セーフティ・キーセレクタスイッチをSS1機能有効停止モードへ切り替えます。 

  

モータが減速停止し、STOになります。 

7セグメントLEDが「st.」となることを確認します。 
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4.2. セーフリーリミテッドスピード（SLS）機能の追加 

 

本章では、3. セットアップの実施で作成したプロジェクトにSLS機能を追加します。 

 

本章で立ち上げるサーボシステムの動作を説明します。 

① エラークリアボタンを押すと、スタンダードコントローラ、サーボドライバの異常を解除しま

す。 

② セーフティ・キーセレクタスイッチをSLS機能有効モードへ切り替えると、スタンダードコント

ローラは速度指令値を低速に変更します。サーボドライバはSLS機能を有効にし、モータ速度を

監視します 

③ SLS機能が無効の時に、セーフティドアスイッチを開けるとモータをトルクオフします。 

④ 非常停止スイッチを押すと、モータをトルクオフします。 

⑤ セーフティリセットボタンを押すと、STO状態を解除します。 

 

■システム構成 

 

 

 

 

  

NJシリーズ NJ501 CPUユニット 

①エラークリアボタン 
②セーフティ・キーセレクタスイッチ 

③セーフティドアスイッチ 

④非常停止ボタン 

⑤セーフティリセットボタン 

ACサーボドライバ 

ACサーボモータ 
EtherCATカプラ 

I/O電源追加供給 

NXセーフティ CPUユニット 

NXセーフティ入力ユニット 

デジタル入力ユニット 
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入力機器 状態 動作 

①エラークリアボ

タン 

ON 異常解除指令有効 

OFF 異常解除指令無効 

②セーフティ・キー

セレクタスイッチ 

通常モード モータ速度を1200[r/min]にし、SLS機能を無効にする。 

SLS機能有効

モード 

モータ速度を300[r/min]にし、SLS機能を有効にする。 

SLS速度監視範囲を超えるとSTOとなり、SLS監視制限値超過

となる。 

③セーフティドア

スイッチ 

開 SLS機能無効時：STO指令有効 

SLS機能有効時：STO指令無効 

閉 STO指令無効 

④非常停止ボタン ON STO指令有効 

OFF STO指令無効 

⑤ セ ー フ テ ィ リ

セットボタン 

ON STO状態の解除指令有効 

OFF STO状態の解除指令無効 

 

■モーション制御とSLS機能の動作 

① サーボON指令を有効にすると、サーボドライバがサーボONします。 

② 動作指令を有効にすると、モータへの指令速度を1200r/minにします。 

③ SLS機能を実行すると、サーボドライバはSLS実行待ち時間後にSLS状態となり、モータ速度を監

視します。 

スタンダードコントローラは、モータへの指令速度を300r/minにします。 

④ SLS機能を解除すると、サーボドライバは通常状態となり、モータ速度の監視を停止します。 

スタンダードコントローラは、モータへの指令速度を1200r/minにします。 

 

 

 
使用上の注意 

SLS機能を使用している際に、動作条件や使用環境によっては、通常動作中に異常が発生す

ることがあります。 

詳細は『1Sシリーズ AC サーボモータ／ドライバ EtherCAT 通信内蔵、SS1/SLS 安全機能

搭載タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-541) 8-4章 セーフリーリミテッドスピード(SLS)

機能』を参照してください。 
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4.2.1. セーフティコントローラの設定 

1. [new_SafetyCPU0]を選択します。 

 

2. SRAパラメータの「安全機能の割付設定」画面をクリックします。 

 

3. SLS instance1を割り付けます。 

 

4. ボタンをクリックし、SLS詳細設定画面を表示します。 

ボタンでも[SLS詳細設定]画面を表示できます。 

 

  

SLS instance1にします 

チェックを外します 
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5. SLSパラメータを設定します。 

 

本ガイドでは次のように設定します。 

名称 値 単位 

SLS実行待ち時間 1000 ms 

SLS速度監視範囲 500 r/min 

SLS解除時異常検出有効 有効 - 

 

6. [I/Oマップ]を開きデバイス変数を作成します。 

ポート 変数名 

R88D-1SN01L-ECT-51の SLS command1 Active E_Axis0_SLS_command1_Active 

R88D-1SN01L-ECT-51の SLS command1 E_Axis0_SLS_command1 
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7. セーフティプログラムを作成します。 

「AutoProgram1」に、次のプログラムを追加します。 

 

 

 

セーフティ・キーセレクタスイッ

チがSLS機能有効モードに変化し

たことを検知し、SLS機能を有効

にします。 
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非常停止ボタンが押された

ことを検知し、トルクオフ

にします。 

SLS機能が有効の場合は、ドアス

イッチによるSTO機能は動作させ

ないプログラムを追加します。 
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4.2.2. スタンダードコントローラの設定 

1

. 

[new_Controller_0]を選択します。 

 

2

. 

[I/Oマップ]をダブルクリックします。 

 

3

. 

デバイス変数を作成します。 

ポート 変数名 

R88D-1SN01L-ECT-51の SLS command1 E_Axis0_SLS_command1 

R88D-1SN01L-ECT-51の SLS command1 Activ

e 

E_Axis0_SLS_command1_Active 
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4. スタンダードプログラムの作成をします。 

指令速度を変更するプログラムを追加します。 

・SLS機能有効時には、指令速度を300r/minに減速します。 

・SLS機能無効時には、指令速度を1200r/minに戻します。 

 

 

 

指令速度を変更するプログラム

をここへ追加します。 

SLS機能有効時には300[r/min] 

（25%の指令速度） 

SLS機能無効時には1200[r/min]

（100%の指令速度） 

にします。 
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5. スタンダードコントローラに転送します。 

[new_Controller_0]を選択します。 

 

スタンダードコントローラに接続します。 

 

スタンダードコントローラと同期します。 

 
スタンダードコントローラに転送します。 

 

6. セーフティアプリケーションをダウンロードします。 

[new_SafetyCPU0]を選択します。 

 

 

プログラムモードに切り替えます。 

 
 

デバッグモードを有効にします。 

 

 



   85  

デバッグモードを開始します。 

 

妥当性確認ボタンをクリックします。 

 

セーフティアプリケーションが実行可能となります。 

  
実行ボタンをクリックします。 

 

7. FSoE通信が確立されていることを確認します。  

 

FS LEDは緑色で点灯の状態 
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4.2.3. SLS機能の動作確認 

1. セーフティ・キーセレクタスイッチが通常モードとなっていることを確認します。 

 

2. セーフティリセットボタンを押します。 

 

3. [Section0]を開きます。 

 

4． [CmdVelStart]を右クリックし、メニューから[セット/リセット]-[セット]を選択し

ます。 

 

モータが約1200[r/min]で回転することを確認します。 

5． セーフティ・キーセレクタスイッチをSLS機能有効モードへ切り替えます。 

  

 

モータが約300[r/min]で回転することを確認します。 

7セグメントLEDが「SF.」表示となることを確認します。 
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6． セーフティドアスイッチを開けます。 

 

 

7セグメントLEDが「SF.」表示のままであることを確認します。 

7. セーフティドアスイッチを閉め、セーフティリセットボタンを押します。 

8. セーフティ・キーセレクタスイッチを通常モードへ切り替えます。 

  

モータが約1200[r/min]で回転することを確認します。 

7セグメントLEDが「oE.」となることを確認します。 
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付録 
 

モータ選定ツール結果からサーボドライバと軸追加 

 

  

1. モータ選定ツール結果ファイルをインポートします。 

      

（注）選定結果の作成方法については、「モータ選定ツール スタートアップガイド」（S

BCE-081）を参照ください。 

2. 各デバイスが正しくインポートされることを確認します。 

   

3. EtherCAT構成が更新されたことを確認します。 

 

4. サーボドライバパラメータが更新されます。 

 

5. 軸が設定され、更新されます。 

 



   89  

試運転とデータトレース 

 

 

  

1. サーボドライバを右クリックし、[試運転]を選択します。 

 

2. [ステップ]タブをクリックします。 

モーションプロファイルを調節します。 

[適用]をクリックします。 

 

3. サーボONを実行します。 

 

4. [データトレース設定]を右クリックし、新しいデータトレースを追加します。 
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5. トレース種別で[繰り返し]を選択します。 

  

6. サンプリング時間を設定します。 

 

7. トレース条件を設定します。 

 

8. [データトレースを開始]ボタンをクリックします。 

 

9. ドッキングウィンドウで試運転画面とデータトレース画面を横並びにします。 

 
 

試運転画面の[開始]ボタンをクリックし、モータを動作させます。 

データトレースが周期的に表示されます。  
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マニュアルチューニング 

 

■ マニュアルチューニングの操作 

機械剛性設定パラメータを変更してゲインを調整する手順について述べます。 

  

1. サーボドライバを右クリックし、[設定・調整ウィザード]を選択します。

 

2. マニュアルチューニングを選択します。 

 

マニュアルチューニングウィンドウが表示されます。 

機械剛性、ゲインパラメータとドライバの試運転が含まれています。 
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3. モータの動作を確認するために、 

[データトレース設定]を右クリックし、新しいトレースを追加します。 

 

4. [繰り返し]を選択します。 

 

5. サンプリング間隔を調整します。 

 

6. トレース条件を調整します。 

 

7. パラメータの読み戻し機能をOFFにします。 

          

「データトレースを開始」をクリックします。 

 

トリガ条件成立を待ちます。 

 

8. ドッキングウィンドウで試運転画面とマニュアルチューニング画面を横並びにします。 
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9. モーションプロファイルを設定し、「適用」をクリックします。 

 

10. サーボONを有効にし「開始」を押します。 

     

モータが順方向にも逆方向にも動作するためご注意ください。 

11. データトレースが起動し、トレース結果が表示されます。

   
モータが動作するたび、トレース結果が周期的に更新されます。 
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12. 機械剛性設定を変更することで位置ゲインおよび速度ゲインを一度に変更することが

できます。 

 

ゲインパラメータをドライブへ転送するには、「ドライブへ転送」を押します。 

13. 最も良い調整結果が得られるまで、ステップ10, 11, 12を繰り返します。 

振動が発生した場合は剛性設定をさせてください。 

必要に応じて、アドバンストオートチューニングでノッチフィルタを適用し、ゲインを

調整することで応答性の向上が可能になります。「付録 アドバンストオートチューニン

グ」を参照ください。 
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アドバンストオートチューニング 

FFT計測データを元にしたシミュレーションを利用してゲインやフィルタの設定を自動調整しま

す。実際のモータ動作を繰り返す必要がなく、短時間で細かな調整が行えます。 

 

■ アドバンストオートチューニングの操作 

1. サーボドライバを右クリックし、[設定・調整ウィザード]を選択します。

 

2. アドバンストチューニングを選択します。 

 

3. 設定 （ウィザードステップ1） 

制御モードを選択します。 

 

「開始」を押し、負荷特性を推定します。 

簡単チューニングなどで既に負荷特性が求められている場合は、「現在の負荷特性の設

定を使用する」を選択して下さい。 
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推定された負荷特性結果が表示されます。 

 

「次へ」をクリックします。 

 

4. アドバンストオートチューニング（ウィザードステップ2） 

操作エリアでチューニングの設定をします。 

設定ができたら、 ボタンを押してチューニングを開始します。 

 

しばらくして、チューニングエリアにて結果が表示されます。 

 

「次へ」をクリックします。 
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5. 周波数応答シミュレーション (ウィザードステップ3） 

トレースを開始します。 （モータが回転しFFT特性が測定されます。） 

 

ゲインと位相それぞれのFFT測定結果とシミュレーション結果が表示されます。 

 

【手動でさらに調整をする場合】 

赤色で示される領域のゲインの組み合わせでは、応答が振動的になる場合があります。 

赤色では無い領域の中で、できるだけ大きなゲインの組み合わせ領域をクリックした上

で、「計算結果を更新」を押します。 
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6. 時間応答シミュレーション (ウィザードステップ4） 

時間応答シミュレーションにおいて、モーションプロファイルに対する応答がシミュ

レーション可能です。 

「動作指令（シミュレーション）」を押します。 

 

グラフが更新されます。必要に応じて、ゲインを再調整してください。 

 

 

アプリケーションの追従誤差を少なくさせる場合は、ここで位置追従ゲインを調整しま

す。 

    

 

  

追従誤差は減少します。 

7. シミュレーション結果に問題がないことを確認してパラメータをドライバへ転送しま

す。 

 

「次へ」をクリック 
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8. 動作の確認 (ウィザードステップ5） 

「データトレースを開始」ボタンを押します。 

（手順3(負荷特性)の推定で設定した動作プロファイルに基づいてモータが動作しま

す。） 

 

 （手順3での動作プロファイル） 

トレース対象のデータがグラフ表示されます。 

 

問題ないことを確認して、「次へ」をクリックします。 

 

9. 結果 (ウィザードステップ6） 

調整結果のパラメータ一覧が表示されます。 

 

不揮発性メモリに保存します。 

       

「完了」ボタンをクリックして、アドバンストオートチューニングを終了します。 
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