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はじめに
このたびは、NJ/NX シリーズ CPU ユニットおよび Sysmac Studio をお買い上げいただきまして、
ありがとうございます。
NJ/NXシリーズ スタートアップガイド モーション制御編（以降、「本ガイド」と省略する場合があり
ます）は、NJ/NX シリーズのモーション制御機能を初めて使用する場合の立ち上げ手順と Sysmac
Studio の操作方法を記載しています。本ガイドに沿って操作することで、軸のパラメータ設定、簡単
な 1軸位置決めや 2軸直線補間ができます。
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う
えで使用してください。

NJ/NX シリーズ CPU ユニットを使用する基本的な手順と操作については、 『NJ/NX シリーズ ス
タートアップガイド CPUユニット編 (SBCA-404)』を参照してください。

本ガイドは、次の方を対象に記述しています。
電気の知識（電気工事士あるいは同等の知識）を有する方で
• 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
• FA機器を設置、接続される方

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

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。

対象となる読者の方々

対象となる製品

アイコン

安全上の要点
製品を安全に使用するために実施または回避すべきことを示します。

使用上の注意
製品の動作不能、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。

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、使用する上で参考となる内容について説明しています。

詳しい情報や、関連情報の記載されている場所を示します。
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ご承諾事項

「当社商品」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。

 定義
本ご承諾事項中の用語の定義は次のとおりです。
•「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
•「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。

•「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

•「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、または利用を含みます。

•「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

 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。
• 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。

• 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。

• 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。
•「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。

 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。
• 定格・性能ほか｢利用条件等｣を遵守しご利用ください。
• 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。

•  ｢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。

• ｢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。

•「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
わないものとします。

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
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お客様ご自身にて、①アンチウイルス保護、②データ入出力、③紛失データの復元、④「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、⑤
「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。
• ｢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
• 上記の (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下さい。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。

 保証条件
「当社商品」の保証条件は次のとおりです。
• 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。）
• 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
• 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「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）

 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。

 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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 保証内容
(1) 保証期間

本ソフトウェアの保証期間は、ご購入後またはご指定の場所に納入後１年といたします。
ただし｢カタログ等｣に別途記載がある場合を除きます。

(2) 保証範囲
• 本ソフトウェアの使用許諾を受けたお客様が、上記保証期間中にコンピュータ・プログラ
ムの瑕疵（マニュアルとの重要な不一致）を発見し、当社に返却した場合は、当社は瑕疵
( 当該マニュアルとの重要な不一致 ) のないコンピュータ・プログラムを記録した媒体と
交換いたします。｛もしくは、当社の選択により、当社ホームページより瑕疵（当該マニュ
アルとの重要な不一致）のないコンピュータ・プログラムをダウンロードしていただく方
法により提供いたします。｝また、当社の責任によるコンピュータ・プログラムの記録媒体
の不良を発見し、当社に返却した場合、当社は、無償で、良品の媒体に記録したコンピュー
タ・プログラムと交換いたします。

• 万一、当社がコンピュータ・プログラムの瑕疵（マニュアルとの重要な不一致）を除去で
きないと判断した場合は、お客様が本ソフトウェア購入代金として支払った金額をお返し
いたします。

 責任の制限
• 前条に定める交換または購入代金の返金は、本ソフトウェアの保証責任のすべてを定めるもの
であり、当社は本ソフトウェアの瑕疵により発生した、お客様の直接的、間接的あるいは波及
効果による損害等いかなる損害に対しても一切の責任を負いません。

• 当社は、本ソフトウェアを当社以外の第三者が変更、改造することにより生じた瑕疵につきま
しては、一切責任を負いません。

• 当社は、本ソフトウェアに基づき、当社以外の第三者が開発したソフトウェアおよびそれによ
り生じた結果について一切の責任を負いません。

 本ソフトウェアの用途
本ソフトウェアを本マニュアルに記載の用途以外の用途で使用しないでください。

 仕様の変更
本ソフトウェアの仕様および付属品は改善またはその他の事由により、必要に応じて、変更され
る場合があります。

 適用範囲
以上の内容は、日本国内での取引および使用を前提としております。日本国外での取引および使
用に関しては、当社営業担当者までご相談ください。

オートメーションソフトウェア Sysmac Studio
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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、「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。

• お客様の機械や装置が適合すべき規格や法規または規制は、お客様自身でご確認ください。

本製品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、http://www.fa.omron.co.jp/nj_info_j/ をご覧ください。

ソフトウェアのライセンスと著作権
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関連マニュアル
関連するNJ/NXシリーズのマニュアルは、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
NXシリーズ
形NX1P2 CPUユニット
ユーザーズマニュアル
ハード編

SBCA-448 形NX1P2- □□□□ NXシリーズ 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 CPUユニットのシステム全体概
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NX1P2 CPUユニット
ユーザーズマニュアル
内蔵 I/O、オプションボード
機能編

SBCA-449 形NX1P2- □□□□ NXシリーズ 形
NX1P2 CPUユニッ
トだけに搭載する機
能の詳細について、
および、NJ/NXシ
リーズの機能の概要
を知りたいとき。

形NX1P2 CPUユニットの機能のうち以下
の内容を説明します。
• 内蔵 I/O
• シリアル通信用オプションボード
• アナログ入出力用オプションボード
あわせて、NJ/NX シリーズCPUユニット
の以下機能の概要を説明します。
• モーション制御機能
• EtherNet/IP 通信機能
• EtherCAT通信機能

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- □□□□ 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

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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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ユニット本体に関して、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- □□□□
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
• IEC61131-3 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- □□□□
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- □□□□
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（IEC61131-3 仕様）の詳細を説明し
ます。

NJ/NXシリーズ
コマンドリファレンス
マニュアル モーション編

SBCE-434 形NX701- □□□□
形NX502- □□□□
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 CPUユニット
内蔵 EtherCATポート 
ユーザーズマニュアル

SBCD-376 形NX701- □□□□
形NX502- □□□□
形NX102- □□□□
形NX1P2- □□□□
形NJ501- □□□□
形NJ301- □□□□
形NJ101- □□□□

NJ/NX シリーズ 
CPUユニットの内蔵
EtherCAT ポートを
使用するとき。

内蔵 EtherCATポートに関して説明します。
概要、構成、機能、セットアップについて記
述しています。

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- □□□□
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。

Sysmac Studio Version 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。

1Sシリーズ 
AC サーボモータ／ドライバ 
EtherCAT 通信内蔵タイプ 
ユーザーズマニュアル

SBCE-377 形 R88D
-1S □ -ECT

形 R88M-1 □

1Sシリーズサーボド
ライバの仕様の詳細
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。

マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容



   関連マニュアル
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AC サーボシステム 
1S シリーズ
スタートアップガイド

SBCE-086 形 R88M
-1L □ /-1M□

（AC サーボモータ）
形R88D
-1SN □ -ECT

（AC サーボドライバ）

1SシリーズACサー
ボモータ /サーボド
ライバの基礎を短時
間で習得したいとき。

1Sサーボドライバの取り付けおよびセット
アップについて説明します。

マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容
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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 2011 年 11月 初版
B 2016 年 12月 NX1P2 CPUユニットおよび 1SシリーズACサーボモータ /サー

ボドライバを追加することに伴う改訂
C 2018 年 12月 ご承諾事項の更新に伴う改訂、関連マニュアルの変更
D 2025 年 4月 誤記修正

SBCE-372D
改訂記号
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NJ/NX シリーズ スタートアップガイド モーション制御編（SBCE-372）

本章では、本ガイドで構築するサーボシステムの構成と対象製品について説明します。

1-1 NJ/NXシリーズCPUと 1Sサーボの特長 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-2

1-2 システム構成と使用機種  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-4
1-2-1 本ガイドで使用する機器  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-4
1-2-2 本ガイドで構築するシステム構成 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-5

NJ/NX シリーズ CPU ユニットと
1Sサーボの特長とシステム構成
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1-1 NJ/NXシリーズCPUと 1Sサーボの特長
マシンオートメーションコントローラNX/NJシリーズは、専用コントローラや高機能ユニットでしか
実現できなかった、高機能なモーション制御を内蔵。また、マシンコントロールに最適な高速なオー
プンネットワーク EtherCATを搭載しています。

 

配線作業が簡単

モーションプログラム作成が簡単

配線作業に時間がかかる。また配線間違いがあると
確認に時間がかかっていました。

ケーブル1本なので配線を間違えることなく簡単
接続できます！

接続ケーブルが多く、
コスト高、発注面倒、
保守部材が多く必要。

外部配線はねじ式端子
台ねじ締め工数＆定期
的に増し締めが必要。

EtherCAT
ケーブル
1本で配線。

サーボの外部配線はプッシュイ
ン端子台で簡単配線。
中継端子台も不要。

40J
6-2B

CJ
1W

-21
3/N
C4
13

40J6
-2B

CJ
1W

-21
3/N

C4
13

従来の位置制御ユニットでは NX1P＋1Sサーボの組み合わせなら

外部配線外部配線

位置制御ユニットの設定、それを起動するラダープログラ
ム、サーボの設定に3つのソフトウェアを使い、それぞれ設
定モニタしながらのプログラムの作成が必要でした。

SysmacStudioなら、1つのソフトウェアで「ラダー」+
「モーション」＋「サーボ設定」ができ、簡単に位置決め
制御を実現。モニタ、修正も簡単にできます！

サーボパワーON

相対位置決め

位置
速度
加速
減速

ラダー + モーション サーボ

従来の位置制御ユニットでは NX1P＋1Sサーボの組み合わせなら

CPUユニット 位置制御ユニット
ユーザプログラムユーザプログラム NCNCプロセッサプロセッサユーザプログラム NCプロセッサ

パラメー
タ設定

パルス
出力

PLCバス
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1-1  N
J/N
X
シ
リ
ー
ズ
C
P
U
と
1S

サ
ー
ボ
の
特
長

1

  

3 次元シュミレーションでデバックが簡単

絶対値エンコーダ標準搭載で停電時の再復旧が速い

デバックには、実機の装置がないと動作の確認ができませ
んでした。

3次元の動作を机上で確認できるので、現場でのデバック
時間を短縮。プログラムしたサーボモータの軌跡を見なが
ら、機械担当者と装置の完成前にレビューができ、不具合
点を事前に改善できます！

従来の位置制御ユニットでは NX1P＋1Sサーボの組み合わせなら

NX1PN

従来のインクリメンタルサーボでは NX1P＋1Sサーボの組み合わせなら

原点復帰

原点情報がなくなり、原点復帰を実行しないと装置が復旧
せず、次の位置決めができませんでした。

1Sサーボは、絶対値エンコーダ標準搭載。原点復帰が不要
なため、次の位置決めまでの時間が削減できます。さらに、
1Sサーボはバッテリレスで絶対位置を保持。メンテナンス
工数も削減できます！

非常停止や、電源断時

1Sサーボ

1Sサーボ

1Sサーボ
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1-2 システム構成と使用機種

1-2-1 本ガイドで使用する機器

 

 

 

NX1P 
マシンオートメーションコントローラ 1Sシリーズサーボドライバ 1Sシリーズサーボモータ

形NX1P2-1140DT 形 R88D-1SN01L-ECT 形 R88M-1M10030S

   

EtherCATケーブル モータ動力ケーブル エンコーダケーブル
形 XS5W-T421- □ MD-K 形 R88A-CA1A003S 形 R88A-CR1A003C

 

 

マシンオートメーションソフトウェア
Sysmac Studio

スタンダードエディション
Ver.1.17 以降

Ethernet ケーブル
（100BASE-TX/10BASE-T）

形 SYSMAC-SE200D
（メディアのみ）
形SYSMAC-SE201L
（1ライセンス）

ー
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1-2  シ
ス
テ
ム
構
成
と
使
用
機
種

1

1-2-2  本
ガ
イ
ド
で
構
築
す
る
シ
ス
テ
ム
構
成

NJ/NX シリーズ スタートアップガイド モーション制御編（以降、「本ガイド」と省略する場合があり
ます）では、つぎの 2つのステップでサーボシステムの立ち上げを行います。

1 軸のサーボドライバ／モータを使用した単軸位置決め動作をするシステムです。機器の配線からソ
フトウェア設計、デバッグまでを行います。
機器の配線を「第 2章 事前に準備すること」で、ソフトウェア設計からデバッグまでを「第 3章 1 軸
のサーボシステムを立ち上げる」で行います。

  位置決め例：

1-2-2 本ガイドで構築するシステム構成

1軸のサーボシステム

RUNERRIN
L/A

R88D-1SN

L/A

FS

OUT

EtherCAT

RUNERRIN
L/A

R88D-1SN

L/A

FS

OUT

EtherCAT

CPUユニット
　形 NX1P2-1140DT

Sysmac Studio

Ethernet ケーブル

サーボドライバ（1台目）
形R88D-1SN01L-ECT

ノードアドレス 1
（軸 0）

ノードアドレス 2
（軸 1）

サーボドライバ（2台目）
形R88D-1SN01L-ECT

サーボモータ
形R88M-1M10030S

サーボモータ
形R88M-1M10030S

EtherCAT通信ケーブル

1軸のサーボシステム

2軸のサーボシステム

「第 3章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」

「第 4章 2 軸直線補間プログラム」

単軸位置決め
速度　：10.000 mm/s
加速度：200.000 mm/s2
減速度：200.000 mm/s2

 

 

0.000mm 20.000mm

0軸の位置



1   NJ/NXシリーズCPUユニットと 1Sサーボの特長とシステム構成

1 - 6 NJ/NXシリーズ スタートアップガイド モーション制御編（SBCE-372）

2 軸のサーボドライバ／モータを使用して直線補間動作をするシステムです。機器の配線からソフト
ウェア設計、デバッグまでを行います。
機器の配線を「第 2章 事前に準備すること」で、ソフトウェア設計からデバッグまでを「第 4章 サー
ボシステムに 1軸追加する」で行います。
直線補間動作の例になりますので、形NX1P2-9024DT/-9024DT1 は、この例では使用できません。
形NX1P2-1040DT/-1040DT1、形 NX1P2-1140DT/-1140DT1 や NJシリーズCPU、NX7 CPU
をご使用ください。

  位置決め例：

2軸のサーボシステム

軸0の位置
800.000mm X

600.000mm

Linear 2

Linear 1

Y

0.000mm
0.000mm

補間速度：200.000mm/s

減速度　：400.000mm/s2
加速度　：400.000mm/s2

軸1の位置
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本章では、Sysmac Studio のインストール、およびハードウェアの組み立てと配線に
ついて説明します。

2-1 Sysmac Studio をインストールする  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .2-2

2-2 機器の配線をする  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .2-3
2-2-1 NX1P2 CPUユニットの電源を配線する  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .2-3
2-2-2 サーボドライバの電源を配線する  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .2-3
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2-1 Sysmac Studio をインストールする
NJ/NX シリーズでは、コントローラ構成やコントローラ設定の作成、プログラム作成、デバッグ、シ
ミュレーションを行うサポートソフトとして Sysmac Studio を使用します。

以下の手順で使用するパソコンに Sysmac Studio をインストールします。

1 Sysmac Studio のインストールディスクをDVD-ROM ドライブにセットしてください。
セットアッププログラムが自動的に起動され、［セットアップ言語の選択］ダイアログボックス
が表示されます。

2 インストールする言語を選択し、［OK］ボタンをクリックしてください。
Sysmac Studio のセットアップウィザードが表示されます。

3 セットアップウィザードに従ってインストールしてください。

4 インストールが完了したら、パソコンを再起動してください。

参考

• Sysmac Studio をインストールするパソコンの動作環境は以下のとおりです。

• 上記の手順でSysmac Studioがインストールできない場合は、 『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。

使用上の注意

CX-One の Ver.4 より前のバージョンをインストールしている場合は、Sysmac Studio のイ
ンストールは中止され、インストールができません。この場合は、CX-One をアンインストー
ルしてから Sysmac Studio をインストールしてください。

OS CPU RAM ディスプレイ
Windows 7 
32 ビット版、64ビット版
Windows 8 
32 ビット版、64ビット版
Windows 8.1 
32 ビット版、64ビット版
Windows 10 
32 ビット版、64ビット版
Windows 11 64 ビット版

最低 Intel Celeron processor 540
（1.8GHz）以上のプロセッサを搭
載したDOS/V（IBM AT互換
機）パーソナルコンピュータ

2GB XGA
1024 x 768
1600 万色

推奨 Intel Core™ i5 M520 
processor（2.4GHz）、または相
当以上のプロセッサを搭載した
DOS/V（IBM AT 互換機）パー
ソナルコンピュータ

4GB
以上

WXGA
1280 x 800
1600 万色
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2-2 機器の配線をする
組み立てたハードウェア機器の配線をします。

ここでは配線方法の概略を説明します。配線方法の詳細および安全に関する注意事項は、システムを
構成する各機器・装置のマニュアルを参照してください。

CPUユニットのDC電源を配線してください。

サーボドライバの電源を下図のように配線してください。

2-2-1 NX1P2 CPUユニットの電源を配線する

2-2-2 サーボドライバの電源を配線する

－

DC24V

+

サーボドライバ保護
素子

ノイズ
フィルタ

サーボモータ

U
V
W

エンコーダエンコーダ

L1
L2
L3

24V
0V

U
V
W
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CPU ユニット内蔵 EtherCAT ポートと EtherCAT スレーブ間の通信ケーブルを下図のように配線し
てください。
内蔵 EtherCATポート側からの通信ケーブルを、スレーブの IN ポートに、次のスレーブへの通信ケー
ブルをOUTポートにそれぞれ接続します。
なお、ネットワークの終端となるスレーブのOUTポートには、何も接続しません。

サーボドライバのノードアドレスを以下のように設定してください。
 「第 3章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」では 1台目までを使用します。
 「第 4章 2 軸直線補間プログラム」では 2台目を追加します。

2-2-3 EtherCAT通信ケーブルを配線する

サーボドライバのノードアドレスを設定する

RUN IN OUT

FS

L/A L/A
ERR RUN IN OUT

FS

L/A L/A
ERR

内蔵EtherCATポート
内蔵EtherNet/IPポート

NXシリーズ 形NX1P2 CPUユニット

サーボドライバ
（1台目）

サーボドライバ
（2台目）

EtherCAT通信用コネクタ
INポート

EtherCAT通信用コネクタ
OUTポート

34
5

CN7

ID

x16 x1

201234
56789ABC

DE
F 01234

5

789ABC
DE

F

6IDスイッチ

1台目のサーボドライバ
ノードアドレス：1

2台目のサーボドライバ
ノードアドレス：2

10の位

0を設定 1を設定

1の位10の位 1の位

0を設定 2を設定

10の位 1の位

01234
56789ABC

DE
F

ID

x16 x1

201234
56789ABC

DE
F 01234

56789ABC
DE

F

ID

x16 x1

201234
56789ABC

DE
F

01234
56789ABC

DE
F

ID

x16 x1

201234
56789ABC

DE
F
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サーボドライバとサーボモータ間を下図のように配線してください。

2-2-4 サーボドライバ－モータ間を配線する

サーボドライバ

サーボモータ

動力ケーブル
形R88A-CA1A003S

エンコーダケーブル
形R88A-CR1A003C
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サーボドライバの制御入力信号を制御入出力コネクタ (CN1) 形 R88A-CN101Cを使用して配線して
ください。
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 通信内蔵タイプ ユー
ザーズマニュアル (SBCE-377）』を参照してください。

*1 制御入出力コネクタ (CN1)：指令入力信号、入出力信号とセーフティ機器を接続するためのコネクタです。
製品出荷時は、セーフティ信号に短絡線を取り付けた状態です。

参考

• サーボパラメータの設定を出荷時設定の状態で使用する場合には、必ず異常停止入力、正方
向駆動禁止入力、負方向駆動禁止入力を配線してください。
配線しない場合には、CPUユニットが駆動禁止信号、異常停止信号を検知したままの状態
となり、軽度フォールトレベルのコントローラ異常が発生します。発生する異常は、軽度
フォールトレベルのコントローラ異常の、即停止入力異常、駆動禁止入力異常（イベント
コード 68220000・64E30000）です。

• システムの立ち上げ途中で上記信号が未配線の場合、一時的にサーボパラメータの設定を変
更することで、CPUユニットに異常を発生させなくすることができます。設定変更の詳細
は 「A-1 制御入力信号を配線しないときの設定（P.A-2）」を参照してください。

2-2-5 サーボドライバの制御入力信号を配線する

CN7
ID

x1
x16

012 3456789A
BC

DEF

9A
BC 012 3456789A

BC
DEF

9A
BC

主回路コネクタ(CNA)

端子

IDスイッチ

ステータス用単発光表示

チャージランプ

制御入出力コネクタ
(CN1) *1

端子

ステータス用単発光表示

USBコネクタ(CN7)

EtherCAT通信コネクタ
(ECAT IN CN10)

EtherCAT通信コネクタ
(ECAT OUT CN11)

7セグメントLED表示
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1 軸のサーボシステムを立ち上げる手順と操作を説明します。

3-1 1 軸サーボシステムの動作 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-2

3-2 システムの立ち上げ手順  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-3

3-3 新規プロジェクトを作成する . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-4

3-4 EtherCATネットワーク構成を作成する . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-7

3-5 プログラミングする . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-9
3-5-1 軸を設定する . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-9
3-5-2 プログラムを作成する . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-17
3-5-3 プログラムチェックをする . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-27

3-6 プロジェクトをCPUユニットに転送する  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-28

3-7 システムの動作確認をする . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-32
3-7-1 コントローラの異常を確認する  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-32
3-7-2 Sysmac Studio による絶対値エンコーダをリセットする . . . . . . . . . . . . . 3-35
3-7-3 サーボドライバの配線を確認する  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-38
3-7-4 プログラムの動作を確認する . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-44
3-7-5 データトレース機能を使用して動作を確認する  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-50

1軸のサーボシステムを立ち上げる
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3-1 1 軸サーボシステムの動作
本章で立ち上げる 1軸のサーボシステムの動作を説明します。

軸 0が正負方向の単軸位置決めを交互に繰り返す動作をします。

軸 0の機械系の構成は以下のとおりです。

項目 軸 0機械構成
モータ定格回転数 3000r/min
ボールネジピッチ 10.000mm
エンコーダの分解能 23ビット／回転

速度
 

時間 

 

正方向
移動量：20.000 mm
　速度：10.000 mm/s
加速度：200.000 mm/s²
減速度：200.000 mm/s²

負方向
移動量：-20.000 mm
　速度：10.000 mm/s
加速度：200.000 mm/s²
減速度：200.000 mm/s²軸 0（ノードアドレス 1）の動作

以降、繰り返し

正方向の移動後の位置 負方向の移動後の位置

サーボモータ
エンコーダ分解能：23ビット／回転

10mm ボールネジ
ボールネジピッチ 10mm

1回転

モータ 1回転のパルス数
23ビット＝8,388,608

定格回転数：3000r/min
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3-2 システムの立ち上げ手順
サーボシステムを設計する場合の基本的な設計フローを示します。
以下に記すとおりに立ち上げ操作を説明していきます。

STEP 1. 新規プロジェクトを作成する（P.3-4）

プロジェクトファイルを作成します。

STEP 2.  EtherCATネットワーク構成を作成する（P.3-7）
CPU ユニットの内蔵 EtherCAT ポートに接続する EtherCAT スレーブの
構成を作成します。

STEP 3.  プログラミングする（P.3-9）

軸変数の登録、POUプログラムの作成とチェックを行います。
STEP3-1  軸を設定する（P.3-9）
STEP3-2  プログラムを作成する（P.3-17）、 プログラムチェックをする
（P.3-27）

STEP 4.  プロジェクトを CPU ユニットに転送する
（P.3-28）

作成したユーザプログラムを含むプロジェクトをCPUユニットに転送しま
す。

STEP 5.  システムの動作確認をする（P.3-32）

システムの動作確認を行います。（オンラインデバッグ）
STEP5-1  コントローラの異常を確認する（P.3-32）
STEP5-2  Sysmac Studio による絶対値エンコーダをリセットする（P.3-35）
STEP5-3  サーボドライバの配線を確認する（P.3-38）
STEP5-4  プログラムの動作を確認する（P.3-44）
STEP5-5  データトレース機能を使用して動作を確認する（P.3-50）



3   1 軸のサーボシステムを立ち上げる

3 - 4 NJ/NXシリーズ スタートアップガイド モーション制御編（SBCE-372）

3-3 新規プロジェクトを作成する
Sysmac Studio を起動し、新規プロジェクトを作成します。

以下のいずれかの方法で Sysmac Studio を起動してください。
• デスクトップの [Sysmac Studio] のショートカットアイコンをダブルクリックする。

• Windows の [ スタート ] － [ すべてのプログラム ] － [OMRON] － [Sysmac Studio] の
[SysmacStudio] を選択する。

Sysmac Studio が起動し、以下の画面が表示されます。

Sysmac Studio を起動する
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新規プロジェクトを作成します。

1 プロジェクトウィンドウで［新規プロジェクト］ボタンをクリックてください。

2 ［プロジェクトのプロパティ］ダイアログボックスで、デバイスに「NXP12-1140DT」を選択
し、ご使用になるバージョンを選択して［作成］ボタンをクリックしてください。

プロジェクトファイルが作成され、次の画面が表示されます。

これで、プロジェクトファイルの新規作成が完了しました。

新規プロジェクトを作成する

をクリックしてくだ
さい

• 下記のデバイスを選択してください
　NXP12-1140DT
• ご使用になるバージョンを選択してくだ
さい

をクリックしてください
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Sysmac Studio の画面各部の名称と機能について説明します。

Sysmac Studio の各画面の詳細は、 『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。

画面各部の説明

番号 名称
① マルチビューエクスプローラ Sysmac Studio のすべてのデータにアクセスするための、アク

セスポイントとなるウィンドウです。［構成・設定］と［プログ
ラミング］のレイヤに分かれています。

② フィルタウィンドウ カラーコードや異常アイコンの表示されている項目を検索し、一
覧表示することができるウィンドウです。

③ エディットウィンドウ すべての項目の詳細データを表示／編集するウィンドウです。
［構成・設定］と［プログラミング］のレイヤ毎に 2 つのウィン
ドウがあります。

④ ツールボックス エディットウィンドウに表示された詳細データの編集に使用する
部品を表示するウィンドウです。

⑤ 検索／置換ウィンドウ プログラミングレイヤ内のデータを対象として、任意の文字列に
より検索・置換することができます。

⑥ コントローラステータスウィンドウ コントローラの稼働状態などを表示します。コントローラに接続
している状態でだけ表示されます。

⑦ シミュレーションウィンドウ コントローラのシミュレータの設定や起動／停止ができるウィン
ドウです。

⑧ クロスリファレンスウィンドウ Sysmac Studio の変数、データ型、I/O ポート、ファンクショ
ン、ファンクションブロックの使用箇所を一覧表示するウィンド
ウです。

⑨ アウトプットウィンドウ ビルドの結果が表示されるウィンドウです。
⑩ ウォッチウィンドウ 接続しているコントローラ、シミュレータのモニタ結果が表示さ

れるウィンドウです。
⑪ ビルドウィンドウ プログラムチェックおよびビルドの結果が表示されるウィンドウ

です。
⑫ 検索／置換結果ウィンドウ 検索／置換機能で［すべて検索］、［すべて置換］を実行した結果

が表示されるウィンドウです。
⑬ 微分モニタウィンドウ 指定したBOOL 型変数またはメンバの立ち上がり / 立下りの回

数を検出し表示するウィンドウです。

①

③

⑫
⑦

⑥

⑤④

⑪⑩⑨⑧②

コントローラ構成
設定ヘッダ

メニューバー

プログラミング
ヘッダ

ツールバー

⑬

ステータスバー
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3-4 EtherCATネットワーク構成を作成す
る

EtherCATネットワーク構成に、軸 0として動作させるサーボドライバ（形R88D-1SN01L-ECT）を
登録します。

1 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てください。

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。
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2 [ ツールボックス ] 上の 「R88D-1SN01L-ECT」 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」 上にドロップしてください。

「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。

これで、EtherCAT ネットワーク構成の作成は完了です。

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。
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3-5 プログラミングする
ユーザプログラムを作成します。
軸 0のサーボ軸を追加および設定、プログラムを作成します。

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。この例では、単軸位置制御を行うため、追加する軸の「制御機能」を「単軸位置制御軸」に
設定します。

軸 0の軸設定を追加します。

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 ]を選択してください。

3-5-1 軸を設定する

軸設定を追加する
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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「MC_Axis000」と表示されます。この軸を「軸 0」と呼びます。

追加した軸 0「MC_Axis000」に EtherCAT ネットワーク構成のサーボドライバを割り付けます。

1 マルチビューエクスプローラに追加された軸 0「MC_Axis000」を右クリックし、［編集］を選
択してください。

軸にサーボドライバを割り付ける
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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。

2 [ 軸種別 ] のドロップダウンリストから [ サーボ軸 ] を選択してください。
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3 [ 出力デバイス ] のドロップダウンリストから使用するサーボドライバ [ ノード :1　デバイス :
R88D-KN01L-ECT] を選択してください。

軸 0の出力デバイスに [ノード :1　デバイス : R88D-1SN01L-ECT] が割り付けられました。

これで、EtherCAT ネットワーク構成上の [ノード :1　デバイス : R88D-1SN01L-ECT] を軸
として使用できます。
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機械系の構成をもとに、軸 0の軸パラメータを設定します。

軸 0の機械系の構成では、入力する軸パラメータは以下の表のとおりとなります。

1 軸パラメータ設定画面でパラメータを設定してください。
軸パラメータ設定画面にあるアイコンをクリックすると、アイコンごとに分類された軸パラ
メータ設定画面が表示されます。
以下のとおり、軸パラメータを設定します。

• 単位変換設定

軸パラメータを設定する

設定画面のアイコン 項目 設定値
単位変換設定 表示単位 mm

モータ 1回転のパルス数 8,388,608
モータ 1回転の移動量 10.000mm

動作設定 最高速度 500mm/s

ジョグ最高速度 50mm/s

位置カウント設定 エンコーダ種別 絶対値エンコーダ（ABS）
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• 動作設定

• 位置カウント設定
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参考

全軸のパラメータ項目を一覧画面で設定することもできます。
マルチビューエクスプローラの [ 軸設定 ] を右クリックし [ 全軸設定テーブル ] を選択すると、
全軸設定テーブルが表示されます。この画面では、追加されたすべての軸設定およびすべての
軸パラメータを一覧して設定することができます。
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物理量、状態、異常情報などの「軸」が持つ情報を構造体で定義した変数を「軸変数」と呼びます。
ユーザプログラムでは、軸変数を使用して軸を指定します。

軸を追加すると、グローバル変数テーブルに自動的に軸変数が登録されます。
軸変数は、以下の方法で確認できます。

1 マルチビューエクスプローラの [プログラミング]－[データ]－[グローバル変数]を右クリック
し、［編集］を選択してください。

エディットウィンドウにグローバル変数テーブルが表示されます。
軸 0の軸変数「MC_Axis000」が登録されたことが確認できます。

軸変数が登録されたことを確認する
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Program0 の Section0 にサーボドライバを制御するプログラムを作成します。Program0 は、新規
プロジェクト作成時に自動的に作成されるプログラムです。

以下のプログラムを作成します。軸変数およびモーション制御命令を使用します。

ラダープログラム作成の操作は 『NJ/NX シリーズ スタートアップガイド CPU ユニット編
（SBCA-404）』を参照してください。

使用上の注意

本サンプルプログラムは、サーボモータを動作させるための部分のみを記載しています。
実際の装置のプログラムを作成する場合は、EtherCAT 通信や装置の動作に関するインタロッ
クプログラム、ほかの機器からの入出力、制御手順等に関するプログラムを追加してください。

3-5-2 プログラムを作成する
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プログラムを入力するために、ラダーエディタを起動して Program0 の Section0 を開きます。

1 マルチビューエクスプローラの [プログラミング]－ [POU]－ [プログラム]－ [Program0]－
[Section0] を右クリックし、［編集］を選択してください。

エディットウィンドウにローカル変数テーブルとラダーエディタが表示されます。ローカル変
数の登録、およびラダープログラムの作成を行うことができます。

ラダーエディタを起動する
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サーボドライバで単軸位置決めを実行するためにサーボドライバをサーボONしておきます。
サーボON/OFF を制御するにはMC_Power（運転可）命令を使用します。

1 サーボON/OFF を制御する接点「ServoLock」 を入力してください。

• A接点の入力方法について
ラダーエディタ上の横線を右クリックして [接点を挿入 ]を選択します。またはショート
カットキー [C] を押します。

• 外部変数、内部変数の表示方法について
[表示 ] メニューから [変数テーブル ]を選択します。

2 [ツールボックス] 上の [モーション]の「MC_Power」 を選択してドラッグし、「ServoLock」 の
右側にドロップしてください

サーボON/OFF をするプログラムを作成する

サーボON/OFF を制御する
接点「ServoLock」 を入力してください

ラダーエディタで入力した変数の定義が
自動で内部変数テーブルに登録されます
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「ServoLock」 の右側に「MC_Power」命令が挿入されます。

3 「MC_Power」命令のインスタンス名「Power1」を入力してください。

インスタンス名の変数の定義が
自動で内部変数テーブルに登録されます

インスタンス名「Power1」を入力してください
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4 「Power1」の入出力変数を入力してください。
「Power1」の入出力変数「Axis」に、制御対象軸の軸変数を指定します。軸 0 の軸変数は
「MC_Axis000 です。

これで、サーボON/OFF を制御するプログラムの作成が完了しました。

軸 0の軸変数「MC_Axis000」
を入力してください
語頭の「m」を入力すると、
選択可能な軸変数が表示されます

入力側を入力すると、
出力側は自動で入力されます
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単軸位置決めをするために、このプログラムでは MC_MoveRelative（相対値位置決め）命令を使用
します。
単軸位置決めの往復動作を繰り返し実行するために、この命令のインスタンスを 2つ使用します。

1 相対値位置決め命令を制御する接点「Start1」 を入力してください。
回路を追加するには、直前の母線を選択し、ショートカットキー [R] を押します。

2 繰り返し単軸位置決めをするための接点「Complete1」の B接点を入力してください。
B接点の入力は、ラダーエディタ上の横線を選択し、ショートカットキー [/] を押します。

単軸位置決めをするプログラムを作成する

相対値位置決め命令を制御する
接点「Start1」 を入力してください

ラダーエディタで入力した変数の定義が
自動で内部変数テーブルに登録されます

往復動作完了時にONする接点「Complete1」
の B接点を入力してください

ラダーエディタで入力した変数の定義が
自動で内部変数テーブルに登録されます
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3 MC_MoveRelative（相対値位置決め）命令を挿入してください。

4 「MC_MoveRelative」命令のインスタンス名「Move1」を入力してください。

MC_MoveRelative（相対値位置決め）
命令を挿入してください

インスタンス名の変数の定義が
自動で内部変数テーブルに登録されます

インスタンス名「Move1」を入力してください
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5 「Move1」の入出力変数を入力してください。
「Move1」の入出力変数「Axis」に、制御対象軸の軸変数を指定します。軸 0 の軸変数は
「MC_Axis000」です。

軸 0の軸変数「MC_Axis000」
を入力してください

入力側を入力すると、
出力側は自動で入力されます
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6 MC_MoveRelative 命令の入力変数に、下表の値を入力してください。

入力変数 名称 設定値
Distance 移動距離 (mm) 20
Velocity 目標速度 (mm/s) 10
Acceleration 加速度 (mm/s2) 200
Deceleration 減速度 (mm/s2) 200

入力変数の値を設定してください
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7 2 つ目のMC_MoveRelative（相対値位置決め）命令を挿入してください。
インスタンス名は「Move2」、入出力変数は軸０の軸変数「MC_Axis000」、入力変数の値は下
表のとおり入力してください。

参考

LD（ロード）命令やAND（アンド）命令などのラダー図命令だけでなく、MC_MoveRelative
（相対値位置決め）命令などの FB 型命令や MOVE（転送）命令などの FUN 型の命令もカス
ケード接続が可能です。
このプログラムでは「Move1」の相対値位置決めが完了すると、「Move2」が起動されます。

8 往復動作完了時にONするコイル「Complete1」を入力してください。

これで、単軸位置決めを繰り返し実行するプログラムの作成が完了しました。

入力変数 名称 設定値
Distance 移動距離 (mm) -20
Velocity 目標速度 (mm/s) 10
Acceleration 加速度 (mm/s2) 200
Deceleration 減速度 (mm/s2) 200

a. 

b. 

d. 

c. 

以下のとおり、2つ目のMC_MoveRelative（相対値位置決め）命令を
挿入してください

a. MC_MoveRelative（相対値位置決め）命令を挿入してください
b. インスタンス名「Move2」を入力してください
c. 入出力変数に軸 0の軸変数「MC_Axis000」を入力してください
d. 入力変数の値を設定してください

往復動作完了時にONするコイル「Complete1」
を入力してください
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作成したプログラムをチェックします。

1 メニューバーの [ プロジェクト ] － [ 全プログラムチェック ]を選択してください。

プログラムチェック結果がビルドウィンドウに表示されます。
エラーがある場合はプログラムを修正してください。
接点が IO マップ上で実際の入力に割り付けられていないため、「内部入力が他から値を書き込
まれていません。'ServoLock'」などのワーニングメッセージが表示された場合はそのまま次
の手順へ進んでください。

3-5-3 プログラムチェックをする

便利な機能
エラー行をダブルクリックする
と、該当の回路にジャンプでき
ます。
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3-6 プロジェクトをCPUユニットに転送す
る

作成したユーザプログラムを保存したプロジェクトをCPUユニットに転送します。

コントローラおよびサーボドライバの電源をONにしてください。

 オンライン接続する

1 以下のいずれかの方法で、オンライン接続してください。

コントローラにCPUユニット名称が書き込まれ、オンライン接続状態となります。

方法1：
［コントローラ］－［オンライン］を選択

方法 2：

ツールバーの をクリック

方法 3：

 [Ctrl] +  [W] キーを押す
Ctrl W

オンライン状態になると、
エディットウィンドウの
バーが黄色に表示されます。

コントローラステータス
が表示されます。
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 プロジェクトを転送する
プロジェクトをCPUユニットに転送します。プロジェクトの転送は、「同期」機能を使用します。
Sysmac Studio の「同期」機能は、パソコン上のデータと実機コントローラのデータを自動照
合し、転送する機能です。どちらの方向に転送するかはユーザが選択します。

1 以下のいずれかの方法で、同期ウィンドウを表示してください。

パソコン上のデータと実機コントローラのデータの照合が開始されます。
照合が完了したら、照合結果が表示されます。

方法 1：
［コントローラ］－［同期］を選択

方法 2：

ツールバーの をクリック

方法 3：

 [Ctrl] +  [M] キーを押す
Ctrl M

パソコン上のデータと
実機コントローラのデータ
との照合結果が表示
されます。

プロジェクトをパソコンから
CPUユニットに転送する場合
にクリックします。

プロジェクトをCPUユニット
からパソコンに転送する場合
にクリックします。
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2 ［転送［パソコン→コントローラ］］ボタンをクリックしてください。

3 [ はい ] をクリックしてください。

動作モードがプログラムモードに変更され、CPUユニットへプロジェクトの転送が開始されま
す。転送中は、同期ウィンドウに進捗率が表示されます。

4 転送が完了したら、以下のダイアログが表示されます。[いいえ ] をクリックしてください。
この時点では動作モードをプログラムモードにしておきます。

をクリックし
てください

 をクリックしてください

をクリックしてください
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5 同期ウィンドウ右下の [ 閉じる ] をクリックしてください。

同期ウィンドウが閉じられます。

をクリックしてください
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3-7 システムの動作確認をする
システムの動作を確認します。
本節で説明する操作を行う前に Sysmac Studio と CPUユニットをオンライン接続してください。

Sysmac Studio のコントローラステータスウィンドウの ERR/ALM に異常の有無が色で表示されま
す。ERR/ALMが赤の場合は異常が発生していますので、以下の手順で異常内容を確認してください。

1 コントローラステータスウィンドウバー上のボタン をクリックしてください。

コントローラステータスの詳細画面ウィンドウが表示されます。

2 以下のいずれかの方法で [ トラブルシュート、イベントログ ] 画面を開いてください。

3-7-1 コントローラの異常を確認する

方法 1：
[ ツール ] － [ トラブルシュート、イベント
ログ ]を選択

方法 2：

ツールバーの をクリック

コントローラ異常発生あり
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エディットウィンドウにトラブルシュート、イベントログ画面が表示されます。
この画面で、発生中の異常の詳細情報とトラブルシューティング方法が参照できます。

3 異常の詳細情報とトラブルシューティング方法を参照して、異常の要因を取り除いてください。

4 トラブルシュート、イベントログ画面の [全解除 ] ボタンをクリックしてください。

以下の確認ダイアログが表示されます。

5 ［はい］ボタンをクリックしてください。

発生している異常がすべて解除されます。
ただし、異常の要因が取り除かれていない場合は、再度異常が発生します。

をクリック

 をクリック

コントローラ異常が
一覧表示されます。

異常の詳細情報、または、処
置・処置対策が表示されます。

[表示切替]ボタンで、詳細
情報表示／処置・処置対策
表示を切り換えます。
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参考

• EtherCAT通信ケーブルが正しく接続されていない場合や、リモート I/Oのユニット電源が供
給されていない場合は、軽度フォールトレベルのコントローラ異常（リンクオフ異常、また
は、ネットワーク構成照合異常）が発生します。
EtherCAT 通信ケーブルが正しく接続されていること、リモート I/Oのユニット電源が供給
されていることを確認してから、異常を解除してください。

• サーボパラメータの設定を出荷時設定の状態で使用する場合には、必ず異常停止入力、正方
向駆動禁止入力、負方向駆動禁止入力を配線してください。
配線しない場合には、CPUユニットが駆動禁止信号、異常停止信号を検知したままの状態
となり、軽度フォールトレベルのコントローラ異常が発生します。発生する異常は、軽度
フォールトレベルのコントローラ異常の、即停止入力異常、駆動禁止入力異常（イベント
コード 68220000・64E30000）です。

• システムの立ち上げ途中で上記信号が未配線の場合、一時的にサーボパラメータの設定を変
更することで、CPUユニットに異常を発生させなくすることができます。設定変更の詳細
は 「A-1 制御入力信号を配線しないときの設定（P.A-2）」を参照してください。
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絶対値エンコーダの初回使用時や回転量データを「0」に初期化するときは、絶対値エンコーダのセッ
トアップが必要になります。

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。

［設定と調整ウィザードポータル］画面が表示されます。

2 ［簡単パラメータ設定・入出力信号モニタ］を選択します。

以下のダイアログが表示されます。［はい］をクリックします。
 

［モータ・エンコーダ設定］画面が表示されます。

3-7-2 Sysmac Studio による絶対値エンコーダをリセットする
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3 ［モータ・エンコーダ画面を表示］ボタンをクリックします。

 ［エンコーダプロパティ］画面が表示されます。

4 ［システムのクリア］ボタンをクリックします。

絶対値クリア異常（エラー表示No.：2701）が発生し、かつ「ドライブのリスタートが必要で
す。」というダイアログボックスが表示されます。
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5 ［はい］ボタンをクリックしてください。

絶対値エンコーダの多回転データがクリアされました。
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Sysmac Studio の MC試運転機能を使用して、サーボドライバの配線を確認します。
動作未確認のユーザプログラムの配線確認結果への影響を避けるため、プログラムモードで配線を確
認します。本ガイドでは、プロジェクトを転送したときにプログラムモードにしてあります。

MC 試運転機能は、軸に割り付けているオムロン製サーボドライバの制御入力をモニタしたり、ユー
ザプログラムなしでサーボモータを動作させたりすることができる機能です。サーボドライバの配線
確認、およびモータの動作確認が可能です。

Sysmac Studio の MC 試運転機能を開始します。

1 マルチビューエクスプローラの [ 構成・設定 ] － [ モーション制御設定 ] － [ 軸設定 ] －
[MC_Axis000(0)] を右クリックし、メニューから [MC 試運転を開始する ] を選択してくださ
い。

3-7-3 サーボドライバの配線を確認する

MC試運転機能を開始する
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2 以下の注意ダイアログが表示されますので、内容をよく読み、安全が確認できた場合は [OK] を
クリックしてください。

エディットウインドウにMC試運転画面が表示されます。
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Sysmac Studio の MC試運転画面の各制御入力信号の状態表示を使用して、制御入力信号の配線を確
認します。

1 MC 試運転画面で確認する軸を選択してください。

2 各制御入力信号に接続したセンサをON/ OFF して、モニタ画面の該当する信号が正しくON/
OFF するか確認してください。

制御入力信号の配線を確認する
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Sysmac Studio のMC試運転画面の各機能を使用して、サーボモータの配線を確認します。

使用上の注意

• Sysmac Studio からの指令により、サーボON、ジョグ送り、相対値位置決め、絶対値位置
決め、原点復帰を実行すると、設定された速度でモータが動作します。
モータの動作による危険がないことを十分に確認の上で実行してください。

• Sysmac Studio から操作をする場合は、安全にモータが停止できるように外部に非常停止
回路を設置してください。パソコンの異常が発生した場合など、Sysmac Studio から指令
が与えられなくなる場合があります。

• Sysmac Studio から操作する場合は、EtherCAT 通信の設定を行い、通信を確立してから
実行してください。

 サーボON
［サーボON］ボタンを押すことにより、サーボON とサーボ OFF を切り替えることができます。

1 MC 試運転画面で確認する軸を選択してください。

2 [ サーボON] をクリックしてください。

選択した軸がサーボON状態になります。
この状態で [サーボOFF］をクリックすると、サーボOFF 状態になります。

サーボモータの配線を確認する
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 ジョグ送り
サーボON状態の軸をジョグ送り運転します。

1 MC 試運転画面の [ジョグ送り ]タブを選択してください。

2 目標速度、加速度、減速度を入力し [適用 ] をクリックしてください。ここでは目標速度を「50」
としてください。

3 ボタンあるいは ボタンを押してください。
ボタンを押している間、正方向あるいは負方向に動作します。
設定した方向にモータが動作するか確認してください。

1

3

2
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制御入力信号、サーボモータの配線確認を完了したら、MC試運転機能を終了します。

1 マルチビューエクスプローラの [ 構成・設定 ] － [ モーション制御設定 ] － [ 軸設定 ] －
[MC_Axis000(0)] を右クリックし、メニューから [MC 試運転を終了する ] を選択してくださ
い。

MC試運転機能が終了されます。

MC試運転機能を終了する
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CPUユニットの動作モードを運転モードとして、ラダーエディタのモニタ機能および変数のセット／
リセット機能およびMCモニタテーブルを使用して作成したプログラムの動作を確認します。
接点をセット／リセットすることでモーション制御命令を動作させ、MC モニタテーブルを使用して
実行結果を確認します。

1 マルチビューエクスプローラの [プログラミング]－ [POU]－ [プログラム]－ [Program0]－
[Section0] をダブルクリックしてください。

エディットウィンドウにラダープログラムがモニタ状態で表示されます。

3-7-4 プログラムの動作を確認する
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2 以下のいずれかの方法で、動作モードを運転モードに変更してください。

3 以下のダイアログが表示されますので、動作モードを変更しても問題がないことを確認して［は
い］ボタンをクリックしてください。

方法 1：
［コントローラ］－［動作モード］－［運転
モード］を選択

方法 2：

ツールバーの をクリック

方法 3：

 [Ctrl] +  [3] キーを押す
Ctrl 3



3   1 軸のサーボシステムを立ち上げる

3 - 46 NJ/NXシリーズ スタートアップガイド モーション制御編（SBCE-372）

4 エディットウィンドウのプログラムの [ServoLock] を右クリックし、メニューから [ セット／
リセット ] － [ セット ] を選択してください。

「ServoLock」がON、「Power1」が実行中となります。
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5 エディットウィンドウのプログラムの [Start] を右クリックし、メニューから [ セット／リセッ
ト ] － [ セット ] を選択してください。

「Start1」 が ONします。
「Move1」が実行中となり位置決めを開始します。「Move1」の位置決めが完了すると、「Move1」
が非実行になり、次に「Move2」が実行中となります。この動作を繰り返します。
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6 マルチビューエクスプローラの [構成・設定]－[モーション制御設定]－[軸設定] を右クリック
し、メニューから [MCモニタテーブル ] を選択してください。

エディットウィンドウにMCモニタテーブルが表示されます。
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7 [MCモニタテーブル ] で、軸が動作していることを確認してください
確認する箇所は下の画面の aと bです。
• a： [Cmd] － [Pos] の値が増加、または減少することを確認します
• b： [Act] － [Pos] の値が増加、または減少することを確認します

a

b
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データトレース機能を使用して実行中の動作を確認します。

1 マルチビューエクスプローラの [ 構成・設定 ] － [ データトレース設定 ]  を右クリックし、メ
ニューから [ 追加 ] － [ データトレース ] を選択してください。

マルチビューエクスプローラに [ データトレース 0] が追加されます。

3-7-5 データトレース機能を使用して動作を確認する
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2 マルチビューエクスプローラに追加された [ データトレース 0] をダブルクリックしてくださ
い。

エディットウィンドウに [データトレース 0] 画面が表示されます。
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3  [データトレース0] の [トリガ条件有効] にチェックを入れて、さらにトリガ条件となる変数を
入力してください。ここでは、 [Program0.Move1.Execute] としてください。

4 [ トレース対象変数を追加 ] をクリックしてください。

トレース対象変数の入力欄が追加されます。
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5 追加されたトレース対象変数の名前に 「MC_Axis000.Cmd.Vel」 を入力してください。

6 [ 実行 ] ボタンをクリックしてください。

7 画面左下のステータスバーが以下のように変化することを確認してください。
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8 データトレースの結果が表示されていることを確認してください。

「3-1 1 軸サーボシステムの動作（P.3-2）」に示した波形と同じトレース結果が得られたことが
確認できます。



4 - 1

4

NJ/NX シリーズ スタートアップガイド モーション制御編（SBCE-372）

3 章で構築した 1 軸のサーボシステムに、1 軸を追加して 2 軸直線補間のサーボシス
テムを立ち上げます。
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2軸直線補間プログラム
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4-1 2 軸直線補間のサーボシステムの動作
本章で立ち上げる 2軸のサーボシステムの動作を説明します。

XYステージを想定した軸 0および軸 1が、直線補間で 2点間を繰り返し往復します。

軸 0および、軸 1の速度波形は以下のとおりとなります。

「第 3章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」で作成した軸を「軸 0」、本章で追加する軸を「軸 1」と
呼びます。
軸 1の機械系の構成は軸 0と同一とします。軸 0の機械系の構成は、 「3-1 1 軸サーボシステムの動
作（P.3-2）」を参照してください。

軸0の位置
800.000mm X

600.000mm

Linear 2

Linear 1

Y

0.000mm
0.000mm

補間速度：200.000mm/s

減速度　：400.000mm/s2
加速度　：400.000mm/s2

軸1の位置

速度

 

時間  

軸 0
移動量：800.000 mm
　速度：160.000 mm/s

軸 1
移動量：600.000 mm
　速度：120.000 mm/s

以降、繰り返し
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4-2 システムの立ち上げ手順
サーボシステムを設計する場合の基本的な設計フローを示します。

本章では 「第 3章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」から続けて 1軸を追加する手順を記載して
います。
そのため、 　「3-2 システムの立ち上げ手順（P.3-3）」の手順のうち、既に実施している手順は本章
では記載していません。

STEP 1.  プログラムを変更する（P.4-4）
軸変数の追加、軸グループ変数の追加、POUプログラムの修正とチェック
を行います。
STEP1-1  軸 0 の設定をモーション制御軸に変更する（P.4-4）
STEP1-2  EtherCATネットワーク構成にサーボドライバを追加する（P.4-5）
STEP1-3  軸 1 を追加し、軸グループを設定する（P.4-7）
STEP1-4  プログラムを追加しチェックする（P.4-15）
STEP1-5  プロジェクトをCPUユニットに転送する（P.4-21）

STEP 2.  システムの動作確認をする（P.4-22）

システムの動作確認を行います。（オンラインデバッグ）
STEP2-1  プログラムの動作を確認する（P.4-22）
STEP2-2  データトレース機能を使用して動作を確認する（P.4-29）
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4-3 プログラムを変更する
2 軸の直線補間を行うプログラムに変更します。
「第 3章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」で作成したユーザプログラムに対し、以下の変更を行います。
• 軸 0の設定をモーション制御軸に変更します。
• EtherCAT ネットワーク構成に 2台目のサーボドライバを追加します。
• 2 台目のサーボドライバの軸を追加し、軸 0と軸 1を軸グループとします。
• 直線補間制御をするプログラムを追加します。

2軸の直線補間のサーボシステムで使用するため、「第 3章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」で作
成した軸 0のサーボドライバの軸設定を、「単軸位置制御」から「モーション制御軸」に変更します。

1 マルチビューエクスプローラに追加された軸 0「MC_Axis000」を右クリックし、[ 編集 ] を選択
してください。

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。

4-3-1 軸 0 の設定をモーション制御軸に変更する
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2 [ 制御機能 ] のドロップダウンリストから [ すべて ] を選択してください。

「すべて」を選択することで、単軸位置制御、2軸の直線補間制御機能ともに使用可能となります。

「第 3章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」で作成した EtherCAT ネットワーク構成に、軸 1とし
て動作させるサーボドライバ（形R88D-1SN01L-ECT）を追加します。

1 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てください。

4-3-2 EtherCAT ネットワーク構成にサーボドライバを追加する
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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。

2 [ツールボックス] 上の 「R88D-1SN01L-ECT」 を右クリックし[挿入]をクリックしてください。

「E001」 の下にノードアドレスは「2」でサーボドライバが追加されます。

これで、EtherCAT ネットワーク構成の作成は完了です。
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軸 1 の軸設定を追加し、補間動作をさせるために軸グループを設定します。

 軸 1の軸設定を追加する

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 ]をクリックしてください。

マルチビューエクスプローラに軸が追加されます。
追加された軸は「MC_Axis001」と表示されます。この軸を「軸 1」と呼びます。

4-3-3 軸 1 を追加し、軸グループを設定する
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 軸の割り付け、軸パラメータ設定をする
追加した軸 1「MC_Axis001」にサーボドライバを割り付け、軸パラメータ設定をします。
「3-5-1 軸を設定する」の「 軸にサーボドライバを割り付ける（P.3-10）」および「 軸パラメータ
を設定する（P.3-13）」と同様の操作で設定ができます。
ここでは [全軸設定テーブル ]を用いて軸 0の設定をコピーする方法で軸の設定を行います。

1 マルチビューエクスプローラの [構成・設定]－[モーション制御設定]－[軸設定] を右クリック
し、[全軸設定テーブル ] を選択してください。

エディットウィンドウに全軸設定テーブルが表示されます。
軸 0（1 MC_Axis000(0)）の軸パラメータは設定済みですが、軸 1（2 MC_Axis001(1)）の
軸パラメータは初期値のままです。
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2 [ 1 MC_Axis000(0)] を右クリックし、[コピー ] を選択してください。

3 [ 2 MC_Axis001(1)] を右クリックし、[貼り付け ] を選択してください

軸 0の軸パラメータの値が軸 1にコピーされました。

この状態では軸 1の入力デバイスの割り付けがされていないので、軸 1の入力デバイスの割り
付けをします。
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4 [ 2 MC_Axis001(1)] の[入力デバイス]クリックし、[ノード：2　デバイス：R88D-1SN01L-ECT]
を選択してください。

軸 1の入力デバイスに [ノード：2　デバイス：R88D-1SN01L-ECT] が割り付けられました。

これで、EtherCAT ネットワーク構成上の [ ノード：2　デバイス：R88D-1SN01L-ECT] を
軸として使用できます。
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 軸グループ設定を追加する

1 マルチビューエクスプローラの[構成・設定]－[モーション制御設定]－[軸グループ設定]を右ク
リックし、メニューから [追加 ] － [ 軸グループ設定 ]を選択してください。

マルチビューエクスプローラに軸グループが追加されます。
追加された軸グループは「MC_Group000」と表示されます。
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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グループを右クリックし、［編集］を選択してくだ
さい。

エディットウィンドウに軸グループ設定画面の [ 軸グループ基本設定 ] 画面が表示されます。
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3 軸グループ０の [ 軸グループ基本設定 ] を以下のように設定してください。

これで、軸グループ設定は完了です。
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 軸グループ変数が登録されたことを確認する
軸グループについてのシステム定義変数を「軸グループ変数」呼びます。
ユーザプログラムでは、軸グループ変数を使用して軸グループのモーション制御命令を起動し
たり、軸グループの状態を取得したりすることができます。

軸グループ設定を追加すると、グローバル変数テーブルに自動的に変数が登録されます。
軸グループ変数は、以下の方法で確認できます。

1 マルチビューエクスプローラの [プログラミング]－[データ]－[グローバル変数]を右クリック
し、［編集］を選択してください。

エディットウィンドウに軸グループ変数「MC_Group000」が登録されたグローバル変数テー
ブルが表示されます。



4 - 15

4   2 軸直線補間プログラム

NJ/NX シリーズ スタートアップガイド モーション制御編（SBCE-372）

4-3  プ
ロ
グ
ラ
ム
を
変
更
す
る

4

4-3-4  プ
ロ
グ
ラ
ム
を
追
加
し
チ
ェ
ッ
ク
す
る

「第 3 章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」で作成したユーザプログラムに、2軸のサーボドライバ
を直線補間で制御するプログラムを追加しチェックします。

以下のプログラムを追加します。軸変数と軸グループ変数およびモーション制御命令を使用します。

ラダープログラム作成の操作は 『NJ/NX シリーズ スタートアップガイド CPU ユニット編
（SBCA-404）』を参照してください。

使用上の注意

本サンプルプログラムは、サーボモータを動作させるための部分のみを記載しています。
実際の装置のプログラムを作成する場合は、EtherCAT 通信や装置の動作に関するインタロッ
クプログラム、ほかの機器からの入出力、制御手順等に関するプログラムを追加してください。

4-3-4 プログラムを追加しチェックする
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2 軸 2軸のサーボドライバを直線補間で制御するプログラムを追加します。

 ラダーエディタを起動する
プログラムを入力するために、ラダーエディタを起動して Program0 の Section0 を開きます。

1 マルチビューエクスプローラの [プログラミング]－ [POU]－ [プログラム]－ [Program0]－
[Section0] を右クリックし、メニューから［編集］を選択してください。

エディットウィンドウにローカル変数テーブルとラダーエディタが表示されます。ローカル変
数の登録、およびラダープログラムの作成を行うことができます。
この時点では、「第 3 章 1 軸のサーボシステムを立ち上げる」で作成したプログラムが表示さ
れます。

プログラムを追加する
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 サーボON/OFFをするプログラムを作成する
軸 0と同様に軸 1のサーボドライバをサーボONするプログラムを作成します。

1 本章で追加した 軸 1 のサーボON/OFF を制御する以下のプログラムを作成してください。

a. 

b. 

c. 
d. 

以下のとおり、軸 1のMC_Power（運転可）命令を挿入してください

b. MC_Power（運転可）命令を挿入してください
c. インスタンス名「Power2」を入力してください
d. 入出力変数に軸 1の軸変数「MC_Axis001」を入力してください

a. サーボON/OFF を制御する
接点「ServoLock」 を入力してください
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 軸グループ有効を実行するプログラムを作成する
軸グループを直線補間で位置決めするために、軸グループを有効にします。
軸グループを有効にするにはMC_GroupEnable（軸グループ有効）命令を使用します。

1 軸グループ有効とする以下のプログラムを作成してください。

参考

LD（ロード）命令やAND（アンド）命令などのラダー図命令だけでなく、MC_MoveRelative
（相対値位置決め）命令などの FB 型命令や MOVE（転送）命令などの FUN 型の命令もカス
ケード接続が可能です。

a. 原点復帰／軸グループ有効を実行する
接点「GroupeEnable」 を入力してください

b. MC_GroupEnable（軸グループ有効）命令を挿入し
てください
インスタンス名 :「Group1」、入出力変数 : 軸グループ
変数「MC_Group000」

a. 
b. 



4 - 19

4   2 軸直線補間プログラム

NJ/NX シリーズ スタートアップガイド モーション制御編（SBCE-372）

4-3  プ
ロ
グ
ラ
ム
を
変
更
す
る

4

4-3-4  プ
ロ
グ
ラ
ム
を
追
加
し
チ
ェ
ッ
ク
す
る

 直線補間を実行するプログラムを作成する
直線補間で位置決めをするために、このプログラムではMC_MoveLinearRelative（相対値直線補間）
命令を使用します。
直線補間の位置決め繰り返し実行するために、この命令のインスタンスを 2つ使用します。

1 直線補間の往復動作を繰り返し実行する以下のラダープログラムを作成してください。
MC_MoveLinearRelative（相対値直線補間）命令のそれぞれのインスタンスの入力変数の値
を下表のとおり入力してください。ただし、「Distance」の値は次の手順で作成するプログラ
ムで値を設定します。

入力変数 名称
設定値

Linear1 Linear2
Distance 移動距離 (mm) Distance1 Distance2
Velocity 目標速度 (mm/s) 200 200
Acceleration 加速度 (mm/s2) 4000 4000
Deceleration 減速度 (mm/s2) 4000 4000

a. 直線補間の位置決めを制御する
接点「Start2」「Complete2」 を
入力してください b-1. MC_MoveLinearRelative

（相対値直線補間）
命令を 2個挿入してください

b-2. インスタンス名は「Linear1」「Linear2」、
入出力変数は 2個ともAxesGroup に "MC_Group000"
を入力してください

c. 往復動作完了時にONとなるコイル
「Complete2」を入力してください

a. 

b. 
c. 
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 移動距離を設定するプログラムを作成する
MC_MoveLinearRelative（相対値直線補間）命令の移動距離を設定するには、入力変数の「Distance」
に値を設定します。
「Distance」に値を設定するために、配列のユーザ定義変数を使用します。

1 直線補間動作の移動距離を設定する、以下のプログラムを作成してください。
「ツールボックス」上の「データ転送」のMOVE命令を挿入して、「a.」「b.」の手順を実行します。

「Distance」の設定方法について
Mc_MoveLinear Relative（相対値直線補間）命令は、4 軸の直線補間が可能なため、移動距離
「Distance」のデータ型は、自動的にARRAY[0..3] OF LREALになります。
これは、４つの実数を設定できる「配列」を表します。Distance1[n]　n=添え字で表します。
今回は２軸の設計のため、Distance １、Distance2 に、軸 0、軸 1ごとに、下記数値を設定しています。

Distance1
Linear1 軸 0 [0] 800

軸 1 [1] 600
設定なし [2] －
設定なし [3] －

Distance2
Linear2 軸 0 [0] -800

軸 1 [1] -600
設定なし [2] －
設定なし [3] －

a. 「Linear1」の移動距離「Distance1[0..1]」に
値を設定するプログラムを入力してください
軸 0:「Distance1[0]」=800、軸 1:「Distance1[1]」=600

b. 「Linear2」の移動距離「Distance2[0..1]」に
値を設定するプログラムを入力してください
軸 0:「Distance2[0]」=-800、軸 1:「Distance2[1]」=-600

a. b. 



4 - 21

4   2 軸直線補間プログラム

NJ/NX シリーズ スタートアップガイド モーション制御編（SBCE-372）

4-3  プ
ロ
グ
ラ
ム
を
変
更
す
る

4

4-3-5  プ
ロ
ジ
ェ
ク
ト
を
C
P
U
ユ
ニ
ッ
ト
に
転
送
す
る

作成したプログラムをチェックします。
エラーがある場合はプログラムを修正してください。

1 全プログラムチェックを実行してください。

プログラムチェック結果がビルドウィンドウに表示されます。
エラーがある場合はプログラムを修正してください。

 「3-6 プロジェクトをCPUユニットに転送する（P.3-28）」の説明のように操作して修正したプロ
ジェクトをCPUユニットに転送してください。
この時点では動作モードをプログラムモードにしておいてください。

プログラムをチェックする

4-3-5 プロジェクトをCPUユニットに転送する

便利な機能
エラー行をダブルクリックする
と、該当の回路にジャンプでき
ます。
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4-4 システムの動作確認をする
システムの動作を確認します。
本節で説明する操作を行う前に Sysmac Studio と CPUユニットをオンライン接続してください。

プログラム動作確認前に追加した軸 1の確認をします。
 「3-7-1 コントローラの異常を確認する（P.3-32）」、 「3-7-3 サーボドライバの配線を確認する
（P.3-38）」の説明のとおり、追加した軸 1の確認をしておいてください。
動作未確認のユーザプログラムの確認結果への影響を避けるため、プログラムモードで軸 1 の確認を
します。

CPUユニットの動作モードを運転モードとして、ラダーエディタのモニタ機能および変数のセット／
リセット機能およびMCモニタテーブルを使用して、作成したプログラムの動作を確認します。
接点をセット／リセットすることでモーション制御命令を動作させ、MC モニタテーブルを使用して
実行結果を確認します。

1 マルチビューエクスプローラの [プログラミング]－ [POU]－ [プログラム]－ [Program0]－
[Section0] をダブルクリックしてください。

4-4-1 追加した軸 1の確認をする

4-4-2 プログラムの動作を確認する
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エディットウィンドウにラダープログラムがモニタ状態で表示されます。

2 以下のいずれかの方法で、動作モードを運転モードに変更してください。

3 以下のダイアログが表示されますので、動作モードを変更しても問題がないことを確認して［は
い］ボタンをクリックしてください。

方法 1：
［コントローラ］－［動作モード］－［運転
モード］を選択

方法 2：

ツールバーの をクリック

方法 3：

 [Ctrl] +  [3] キーを押す
Ctrl 3
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4 エディットウィンドウのプログラムの [ServoLock] を右クリックし、メニューから [ セット／
リセット ] － [ セット ] を選択してください

「ServoLock」がON、「Power1」および「Power2」が実行中となります。
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5 エディットウィンドウのプログラムの [GroupEnable] を右クリックし、メニューから [ セット
／リセット ]－ [ セット ] を選択してください。

「GroupEnable」 が ON、「Group1」 が実行中となります。
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6 エディットウィンドウのプログラムの [Start2] を右クリックし、メニューから [ セット／リ
セット ]－ [ セット ] を選択してください。

「Start2」 が ONします。
「Linear1」が実行中となり位置決めを開始します。「Linear1」の位置決めが完了すると、
「Linear1」が非実行になり、次に「Linear2」が実行中となります。この動作を繰り返します。
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7 マルチビューエクスプローラの [構成・設定]－[モーション制御設定]－[軸設定] を右クリック
し、メニューから [MCモニタテーブル ] を選択してください。

エディットウィンドウにMCモニタテーブルが表示されます。
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8 [MC モニタテーブル ] で、軸 0、軸 1が動作していることを確認してください。
確認する箇所は下の画面の aと bです。
a： [Cmd] － [Pos] の値が増加、または減少することを確認します
b： [Act] － [Pos] の値が増加、または減少することを確認します

参考

• 1S サーボシステムは、絶対値エンコーダ標準搭載のため、本プログラムでは、原点復帰命令
を使用せず、位置決めを行う例を記載しています。

•「Linear1」および「Linear2」は相対値直線補間命令のため、「Linear1」の実行開始位置か
らの相対値になります。
必ず 0mmからスタートする場合は、原点復帰（MC_Home）命令で原点復帰を行うか、初
めだけ絶対位置決め（MC_Move Absolute）命令などで 0mm位置に移動してから
「Linear1」を実行してください。

a

b
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データトレース機能を使用して実行中の動作を確認します。

1 マルチビューエクスプローラの [構成・設定]－[データトレース設定]－[データトレース0] をダ
ブルクリックしてください。

エディットウィンドウに [データトレース 0] 画面が表示されます。

4-4-3 データトレース機能を使用して動作を確認する
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2 [データトレース0] の [トリガ条件有効] にチェックを入れて、さらにトリガ条件となる変数を
入力してください。ここでは、 [Program0.Linear1.Execute] としてください。

3 [ トレース対象変数を追加 ] をクリックしてください。

トレース対象変数の入力欄が追加されます。
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4 追加されたトレース対象変数の名前に 「MC_Axis001.Cmd.Vel」 を入力してください。

5 [ 実行 ] ボタンをクリックしてください。

6 画面左下のステータスバーが以下のように変化することを確認してください。
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7 データトレースの結果が表示されていることを確認します。

「4-1 2 軸直線補間のサーボシステムの動作（P.4-2）」に示した波形と同じトレース結果が得ら
れたことが確認できます。

参考

XY ステージを想定した装置モデルで、軸グループの動作を表示する「3D モーショントレース
表示」を使用してプログラムの動作確認することもできます。この機能は「4-1 2 軸直線補間
のサーボシステムの動作（P.4-2）」 に示した、2軸の位置を示すグラフと同じ座標系でトレース
結果を表示できます。
操作方法は 『「A-2 3D モーショントレース表示を使用して動作確認する（P.A-7）」』を参照
してください。
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A-1 制御入力信号を配線しないときの設定
サーボドライバの制御入力信号を配線しない場合で、サーボドライバのサーボパラメータが出荷時設
定では、CPU ユニットに異常が発生します。これは CPU ユニットが駆動禁止信号、即停止信号を検
知したままの状態となるためです。発生する異常は、軽度フォールトレベルのコントローラ異常の以
下になります。
• 異常停止入力（イベントコード：68220000）
• 駆動禁止入力異常（イベントコード：64E30000）

ここでは、このような場合にサーボパラメータを一時的に変更することで、CPUユニットに異常を発
生させなくする方法を説明します。

使用上の注意

制御入力信号を配線しないと、モータが予期しない動作をした場合に、限界入力や即停止入力
で停止させることができません。モータ軸からカップリングをはずすなど、危険な状態になら
ないようにしてください。

本節で説明する操作を行う前に、以下の状態にしておいてください。
• Sysmac Studio と CPU ユニットをオンライン接続する
• CPU ユニットに、サーボドライバが EtherCAT ネットワーク構成に登録されたプロジェクトを転送
する

1 マルチビューエクスプローラの[構成・設定]－[EtherCAT]－ [Node1：R88D-1SN01L-ECT(E001)：
オフライン ] を右クリックし、メニューから [ オンライン ] を選択してください。

Node1: R88D-1SN01L-ECT(E001) がオンライン接続状態となります。
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2 マルチビューエクスプローラの［構成・設定］－［EtherCAT］－［Node1：R88D-1SN01L-ECT(E001)：
運転モード］を右クリックし、メニューから［設定・調整ウィザード］を選択してください。
エディットウィンドウに［設定・調整ウィザードポータル］画面が表示されます。

3 エディットウィンドウの［設定・調整ウィザードポータル］画面の［簡単パラメータ設定・入出力
信号モニタ］をクリックします。

以下のダイアログが表示されます。［はい］をクリックします。

［モータ・エンコーダ設定］ウィザードが表示されます。
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4 ［次へ］をクリックします。

［入力信号設定］ウィザードが表示されます。

5 以下の B接点をすべてA接点に変更し、［ドライブへ転送］をクリックします。
• 異常停止入力
• 正方向駆動禁止入力
• 負方向駆動禁止入力
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以下のダイアログが表示されます。［はい］をクリックします。

ドライブがリスタートされ、［入力信号設定］ウィザードに戻ります。

6 ［次へ］をクリックします。
［出力信号］ウィザードが表示されます。
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7 ［完了］をクリックします。

［設定・調整ウィザードポータル］画面へ戻ります。

これで、CPUユニットにサーボパラメータの異常が発生しなくなります。
「Node2：R88D-1SN01L-ECT(E002)」も、Node1 と同様に設定してください。
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A-2 3D モーショントレース表示を使用して
動作確認する

「4-4-3 データトレース機能を使用して動作を確認する（P.4-29）」ではトレースしたデータをタイム
チャート表示させて動作確認しました。ここでは、3Dモーショントレース表示を使用して実行中の動
作を確認する方法を説明します。
3Dモーショントレース表示は、軸の動きにあわせて 3D装置モデルを動作させて表示する機能で、以
下の特長があります。
• データトレースのタイムチャート形式のグラフと連動して表示できます
• 同時に 3D 装置モデルのマーカーの軌跡を表示できます
• 3D 装置表示の各投影図となるマーカーの 2 次元軌跡を表示できます
• サーボドライバへの指令値とサーボドライバからのフィードバック値を同時に表示できます

3D モーショントレース表示の詳細は 『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。

1 マルチビューエクスプローラの [構成・設定]－[データトレース設定]－[データトレース0] をダ
ブルクリックしてください。

エディットウィンドウに [データトレース 0] 画面が表示されます。
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2 エディットウィンドウの 3D モーショントレース画面表示ボタン をクリックしてください。

3 3D 装置モデルの設定ボタンをクリックし、メニューから [ 新規追加 ] を選択してください。

4 3D 装置モデル画面が表示されたら、 [OK] をクリックしてください。
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3D モーショントレース表示に必要な軸変数が、トレース対象変数に追加されます。

5 [ データトレース 0] の [ トリガ条件有効 ] にチェックを入れて、さらに トリガ条件となる変数
[Program0.Linear1.Execute] を入力してください。

6 [ 実行 ] ボタン をクリックしてください。
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7 画面左下のステータスバーが以下のように変化することを確認してください。

以下のダイアログが表示されます。［はい］をクリックします。

3Dモーショントレース表示でデータトレース結果が表示されます。
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8 3D モーショントレース表示のビューモードのドロップダウンリストから [X-Y] を選択してく
ださい。

軸 0を横軸、軸 1を縦軸とした、直交座標にデータトレース結果が表示されます。

「4-1 2 軸直線補間のサーボシステムの動作（P.4-2）」に示した波形と同じトレース結果が得ら
れたことが確認できます。
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