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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 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、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  

• サーボモータ/サーボドライバ1Sシリーズ 

• 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 

 

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ものとし
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ます。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。 

(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 

(6） 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 

｢当社商品｣の保証条件は次のとおりです。 

(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、 

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

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。 

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 

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 
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マニュアル名称 Man.No. 形式 用途 内容 

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。 

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 2016年7月 初版 

B 2019年8月 形式追加に伴う改訂（4kWから15kWを追加） 

C 2023年9月 ゲイン調整機能追加に伴う改訂(アドバンストオート

チューニングの追加) 

 

Man.No. SBCE-086C 

改訂記号 
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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AC サーボドライバEtherCAT通信内蔵タイプは、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 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。 
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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 

 

ACサーボシステム1Sシリーズ スタートアップガイドでは、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、システムの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。 

 

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作成とモータ選定ツール結果ファイルの 

インポート 

                ▼ 

4 モータ設定、絶対値エンコーダ設定、入出力設定 

                               ▼ 

5 ゲイン調整(簡単チューニング、アドバンストオートチューニング) 

                               ▼ 

6 FSoEによるSTO機能の起動 

 

 

 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。 

 



   13  

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。 

システム構成を下図に示します。 

 
 

⚫ 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 CPUユニット NJ501-[] 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） 

NJシリーズ電源 NJ-P[]3001 

NXシリーズ EtherCATカプラユ

ニット 

NX-ECC[]  

NXセーフティユニット NX-SL3300 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[] 

NX-SOD[] 

Ethernet/EtherCAT通信ケーブル XS5W-T[] --- 

ACサーボドライバ R88D-1SN[] 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(SBC

E-377） 

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[] 

 

 

 

 

 
NJ/NXシリーズ 

EtherCATカプラユニット 

1Sシリーズ 

1Sシリーズ 

サーボドライバ 

サーボモータ 

動力ケーブル エンコーダケーブル 

3000r/min (50W-750W) 

 

フランジサイズ□80 以下 

 

フランジサイズ□100 以上 

 

NXセーフティCPUユニット 

3,000r/min (1kW-5kW) 

2,000r/min (400W-3kW) 

1,000r/min (900W-3kW) 

1,500r/min (4kW-15W) 
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⚫ 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 1.16 

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。 

• 安全上のご注意×1 部 

• 警告ラベル×1 枚 

• General Compliance Information and instructions for EU×1 部 

• 付属コネクタ 

  

■ Sysmac Studio Version 1.16 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

信内蔵タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE-377）；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 
3.1. 取り付け・配線 

 

■容量が3kW 以下の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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■容量が5.5kW 以上の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。  

 

 

 

 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付けトルクは次のとおりです。ねじ部は推奨ト

ルクに耐える強度を確保してください。 

形R88D-1SN55H-ECT/-1SN75H-ECT/-1SN55F-ECT/-1SN75F-ECT: 締付けトルク 3N·m 

形R88D-1SN150H-ECT/-1SN150F-ECT: 締付けトルク 5.2N·m 

 S2 の距離は、上表の値以上空けて取り付けてください。 
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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。 

ここでは、200Wの以下モータとして説明します。 

       

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 通信内蔵タイプ ユーザーズ

マニュアル(SBCE-377）』を参照してください。 

 

■配線 

1. 概要  

 

ここでは、3kWまでのドライバで説明します。4kW以上のドライバについては、『1Sシリー

ズ AC サーボモータ／ドライバ EtherCAT 通信内蔵タイプ ユーザーズマニュアル(SBCE

-377）』の「4-2 配線」を参照してください。 
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2. ドライバから主回路コネクタ（CNA）もしくは（CNA）/(CND）を取り外してください。 

100V/200V (1kWまで）                  200V (1.5kW-3kW） 400V (0.6kW-3kW） 

  

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。 

 

お持ちのドライバ及びAC電源タイプに応じて、対応するコネクタを参照ください。 

100V/200V用CNA (1kWまで）          200V (1.5kW-3kW） 400V (0.6kW-3kW）用CND 

            

4. 主回路電源の配線を行います。 

お持ちのドライバ及びAC電源タイプに応じて、対応するコネクタを参照ください。 

単相       

                100V/200V (1kWまで）       200V (1.5kW） 

    

三相 

                200V (1kWまで）       200V (1.5kW-3kW） 400V (0.6kW-3kW） 

     

例:100V/200V用CNA （1kWまで）        
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5. モータ接続コネクタ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） 

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 通信内蔵タイプ ユーザー

ズマニュアル(SBCE-377）』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 



   23  

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 通信内蔵タイプ ユーザーズ

マニュアル(SBCE-377）』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-710H））』 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 

 

■新規プロジェクト 

1. 新規プロジェクトを作成します。デバイス選択からNJ501-1500を選択します 

 

2. 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。 

（注）モータ選定ツール結果ファイルを使用しない場合は、付録「オフラインでのドラ

イバと軸追加」を参照してください。 

3. 各デバイスが正しくインポートされました。 

     

4. EtherCAT構成が更新されたことを確認してください。 
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5. サーボドライバパラメータが更新されました。 

 

6. 軸が設定され、更新されました。 

 

7. NXセーフティを使用しない場合は、ステップ10へ進んでください。 

EtherCATエディタにカプラユニットを追加します。  

“EtherCAT”をダブルクリックします。 

 

カプラユニットをドラッグ＆ドロップします。 
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8. NXセーフティユニットを追加します。 

“カプラユニット”をダブルクリックします。 

 

NXセーフティコントローラをドラッグ＆ドロップします。 

 

       

9. NXセーフティデジタル入/出力デバイスを追加します。 

セーフティデジタル入/出力デバイスをドラッグ＆ドロップします。 

 

   

 

10. すべてのデバイスの電源を入れてください。 
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11. NJに接続します 

接続の方法を変更してください 

 

接続をテスト 

 

コントローラに接続します 

 

12. コントローラに転送します。 

 
サーボドライバパラメータを転送するために、下記のチェックボックスをオフにしま

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する 

 

Sysmacコントローラのモーション制御機能モジュールでドライバの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: D

EC, 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. 絶対値エンコーダの動作を選択する 

 

1Sシリーズ用モータはすべてのモデルで絶対値エンコーダを搭載していますが、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、 

Sysmacコントローラと使用する場合、デフォルト値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。 

多回転データをリセット: 

「システムのクリア」ボタンを押してください。 

 

ドライブのリスタートが必要です。；「はい（Y）」のボタンを押してください。 

 

エンコーダの多回転データ転がクリアされました 
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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. ゲイン調整 

1Sシリーズでは、2つの自動調整機能を利用することができます。詳細な手順は、「3.5.1 簡

単チューニング」、「3.5.2 アドバンストオートチューニング」をそれぞれ参照してください。 

 

3.5.1. 簡単チューニング 

コントローラからの指令、または Sysmac Studio で設定した動作条件をもとにモータを実

際に動作させながら、ゲインを自動調整します。調整方法は、ドライブ単体と複数ドライブを

選択できます。同期した軸があるシステムのとき、複数ドライブの簡単チューニングを使うこ

とで、短時間で同時にゲインを調整することができます。複数軸の設定、調整については『AC 

サーボシステム スタートアップガイド(複数軸の設定・調整編) (SBCE-090)』を参照してくだ

さい。 

 

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. 動作設定・完了条件 

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。 
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[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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3.5.2. 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 

 

 概要 

 

1Sサーボドライバとモータを調整する方法例は下記の通りです。アドバンストオート

チューニングでは、シミュレーションを活用してゲイン調整を行ないますので、実機で

の試運転回数と調整時間を劇的に削減することができます。 

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. アドバンストオートチューニングを選択します。 
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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。 

 

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 

 

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） 

チューニング完了条件、チューニングレベルを設定します。 

開始を押して、自動調整を開始します。 

（モータが回転しFFT特性の測定 ⇔ ゲイン、フィルタの調整 を繰り返します。） 

 

⚫ アドバンストオートチューニングの実行中に振動が発生する可能性がありますが、

チューニングの工程は問題なく完了します。 
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アドバンストオートチューニングが完了します。 

 

 

「次へ」をクリック 

 

5. 周波数応答シミュレーション (ウィザードステップ3） 

 

アドバンストオートチューニングの結果がボード線図で表示されます。 

 

 

結果を確認し、問題なければ手順12(ウィザードステップ5)へ、 

さらに調整が必要な場合は手順6を実施します。 

 

6. FFT特性の測定 

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。 
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7. ゲイン調整とシミュレーション  

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。 

 

    

                                        

              

ピンク色はFFT計測をした時の周波数特性を示し、赤色は上で選択したゲインを適用し

た場合の周波数特性のシミュレーション結果を示します。 

 

 

FROM TO 
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8. ノッチフィルタの調整とシミュレーション  

ゲイン変更後、ゲインシミュレーション結果における共振ピークは0dB近傍になります。

この共振ピークをノッチフィルタで取り除くことで、更にゲインを上げられる場合があ

ります。 

 

カーソルを有効にし、共振ピークのある周波数を測定します。 

 

 

2400Hzの共振ピークを取り除くために、第1ノッチフィルタを有効にします。： 
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9. マップでのゲイン増加とシミュレーション 

ノッチフィルタを有効にすると、マップの青色の領域が拡大していることが確認できま

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をクリックして選 

択し、計算結果の更新を押します。 

         

                                                   

                        
 

「次へ」をクリック 

  

10. 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。 

 

グラフが更新され下記が表示されます： 

- 速度指令、速度検出シミュレーション、追従誤差のシミュレーション結果 

必要に応じて、ゲインを調整します： 

 

 

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。 

TO 
FROM 

ノッチフィルタ調整前 
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追従誤差は減少します。 

11. 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 

 

12. 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10（時間応答シミュレーション）

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。） 

 

 （ウィザードステップ4での動作プロファイル） 

トレースされた対象データがグラフ表示されます: 

- 速度指令、速度検出、追従誤差、トルク 

 

問題ないことを確認して、「次へ」をクリック。 
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13. 結果 (ウィザードステップ6） 

 

 

不揮発性メモリに保存 

       

完了 

 

 

 

3.6. FSoEによるSTO機能の起動 

FSoEによるNXセーフティのSTOを使わない場合は、以下の説明（3.6）は読み飛ばしてください。 

 

■FSoEによるSTO機能を起動するための操作 

1. [EtherCAT]をダブルクリックします。 

 

2. 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。 

※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。 

 

 

3. セーフティ入出力を選択します。(273th）  
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4. セーフティCPUを選択します。 

 

5. FSoEスレーブアドレスを確認します。 

 

1SシリーズサーボドライバはセーフティI/Oとして表示されます。 
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6. [緊急停止]ボタンを追加します。 

 

 

7. [リセット]ボタンを追加します。 

 

8. I/Oマップの変数を編集します。 
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9. セーフティプログラムの作成 

 

10. コントローラに転送します 

コントローラを選択してください 

 

コントローラに接続します 

 

コントローラと同期 

 
コントローラに転送します 
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11. セーフティアプリケーションをダウンロードします。 

新しいセーフティCPUを選択します。 

 
プログラムモードに切り替え 

 
デバッグモードを有効、開始 

  それから  

妥当性確認ボタンをクリック 

 

セーフティアプリケーションが実行可能 

  
実行ボタンをクリック 
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12. FSoE通信が確立されています。  

FS LEDは緑色で点灯の状態 

非常停止ボタンが押された場合、STOは有効になります。 

      

 

非常停止ボタンが解除されリセットボタンが有効になった場合、STOは解除されます。 

 

  



   51  

付録 
オフラインでのドライバと軸追加 

 

■ EtherCAT ネットワーク構成を作成する 

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。 

 

2. [ツールボックス] 上の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。 

 

 

 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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■ 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]－[軸設

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。 

 

2. 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。 
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3. [ 軸種別] のドロップダウンリストから[ サーボ軸] を選択してください。 

 

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 

 
軸0 の入力デバイスにドライバ[ ノード:1] が割り付けられました。 

 
5. 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。 

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: degree 

モータ1 回転のパルス数: 8,388,608 

モータ1 回転の移動量: 360° 
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6. 動作設定 

最高速度:18,000 degree/s 

ジョグ最高速度:360 degree/s 

 

7. 位置カウント設定 

カウントモード：ロータリーモード 

リングカウント上限設定値：360 degree 

リングカウント下限設定値：0 degree 
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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[連続]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マニュアルチューニング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にしてください。 

          

「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っています。 

 

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」を押してください。 

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。「3.5.2 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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