
머신 자동화 컨트롤러

NJ/NX 시리즈

본 카탈로그에는 주로 모델 선정에 필요한 
내용을 게재하고, 사용상의 주의 사항 등은 
게재하지 않았습니다.
사용상의 주의사항 등 사용 시 필요한 내용에 
대해서는 반드시 사용 설명서를 읽어 보십시오.

본 카탈로그에 기재된 활용 사례는 참고용이므로 채택 시에는 기기 및 장치의 기능과 안전성을 확인하고 사용하십 
시오.
본 카탈로그에 기재되지 않은 조건이나 환경에서 사용하거나, 원자력 제어, 철도, 항공, 차량, 연소 장치, 의료용 기기, 
오락 기계, 안전 기기, 기타 인명이나 재산에 큰 영향을 미칠 것이 예측되는 경우 등 특히 안전성이 요구되는 용도에 
사용하는 경우에는 당사가 의도한 특별한 제품 용도인 경우나 특별한 합의가 있는 경우를 제외하고는 당사는 당사 
제품에 대해 일체 보증하지 않습니다.
본 제품 중 외환 및 해외 무역법의 규정에 따라 수출 허가, 승인 대상 화물(또는 기술)에 해당하는 것을 수출(또는 
비거주자에게 제공)하는 경우에는 동법에 규정된 수출 허가, 승인(또는 직무 거래 허가)이 필요합니다.
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자동화의 모든 것을 통합

A fully integrated platform

자동화 구축에 필요한 다양한 기기를 하나로 연결하여 제어하고, 하나의 소프트웨어로 관리

합니다. Sysmac 자동화 플랫폼은 이러한 컨셉에 따라 머신의 제어 네트워크에 연결된 기기와 

제조 현장의 정보 통신 네트워크를 매끄럽게 연결합니다. 또한, 이들 기기는 자동화 소프트웨어 

Sysmac Studio로 일원적으로 조작할 수 있으므로 개발 생산성이 높은 프로그래밍 환경을 실현

했습니다.

■ 시퀀스 제어와 모션 제어를 통합

　최대 256축의 CPU 라인업으로 폭 넓은 수요에 대응

■ 세이프티를 통합

Safety over EtherCAT(FSoE)을 탑재하여 시퀀스 제어와 안전 

제어의 혼재가 가능한 안전한 생산 라인을 유연하게 구축

리니어 모터

화상 처리 

시스템 

FH 시리즈

화이버 동축

변위 센서

N-Smart 센서

IO-Link 센서IO-Link

마스터

서보 드라이버

인버터

NX 

세이프티 컨트롤 

유니트
NX-I/O

프로그래머블 터미널(NA 시리즈)

Sysmac Library

머신 자동화 

컨트롤러 

NJ/NX 시리즈

로봇

데이터베이스

서버

스마트
팩토리

IT 장치

Information technologies 

영업 부문

관리 부문

Blistar packaging machines Filling and capping Delta robot picking system

Ethernet

One Machine Controller

■ 머신 제어와 정보 통신을 통합

・ 산업계의 글로벌 표준 네트워크 EtherNet/IPTM과 EtherCAT을 탑재

・ NX701-1□□□/NX102-□□□□/NJ501-1□00은 IEC 62541로 규격화된 통신 프로토콜인 

OPC UA를 탑재

・ 데이터베이스 연결 CPU 유니트는 생산 프로세스 데이터를 SQL 데이터베이스 서버에 고속으로 직접 

저장할 수 있는 예방 보전 시스템, 품질 생산 이력 관리 시스템을 실현

One Connection

■ 모션, 세이프티에서 센싱까지 개발 환경을 하나로 통합

자동화 소프트웨어 Sysmac Studio는 국제 표준 규격 IEC 61131-3(및 JIS B 3503)을 준수.

또한 PLCopen®을 준수한 모션 제어용 펑션 블록 지원.

OMRON이 가진 풍부한 노하우를 펑션 블록화한 Sysmac Library를 제공하여 프로그래밍 작업 시간과 비용 

절감에 기여

One Software
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자동화의 모든 것을 통합

A fully integrated platform

자동화 구축에 필요한 다양한 기기를 하나로 연결하여 제어하고, 하나의 소프트웨어로 관리

합니다. Sysmac 자동화 플랫폼은 이러한 컨셉에 따라 머신의 제어 네트워크에 연결된 기기와 

제조 현장의 정보 통신 네트워크를 매끄럽게 연결합니다. 또한, 이들 기기는 자동화 소프트웨어 

Sysmac Studio로 일원적으로 조작할 수 있으므로 개발 생산성이 높은 프로그래밍 환경을 실현

했습니다.

■ 시퀀스 제어와 모션 제어를 통합

　최대 256축의 CPU 라인업으로 폭 넓은 수요에 대응

■ 세이프티를 통합

Safety over EtherCAT(FSoE)을 탑재하여 시퀀스 제어와 안전 

제어의 혼재가 가능한 안전한 생산 라인을 유연하게 구축

리니어 모터

화상 처리 

시스템 

FH 시리즈

화이버 동축

변위 센서

N-Smart 센서

IO-Link 센서IO-Link

마스터

서보 드라이버

인버터

NX 

세이프티 컨트롤 

유니트
NX-I/O

프로그래머블 터미널(NA 시리즈)

Sysmac Library

머신 자동화 

컨트롤러 

NJ/NX 시리즈

로봇

데이터베이스

서버

스마트
팩토리

IT 장치

Information technologies 

영업 부문

관리 부문

Blistar packaging machines Filling and capping Delta robot picking system

Ethernet

One Machine Controller

■ 머신 제어와 정보 통신을 통합

・ 산업계의 글로벌 표준 네트워크 EtherNet/IPTM과 EtherCAT을 탑재

・ NX701-1□□□/NX102-□□□□/NJ501-1□00은 IEC 62541로 규격화된 통신 프로토콜인 

OPC UA를 탑재

・ 데이터베이스 연결 CPU 유니트는 생산 프로세스 데이터를 SQL 데이터베이스 서버에 고속으로 직접 

저장할 수 있는 예방 보전 시스템, 품질 생산 이력 관리 시스템을 실현

One Connection

■ 모션, 세이프티에서 센싱까지 개발 환경을 하나로 통합

자동화 소프트웨어 Sysmac Studio는 국제 표준 규격 IEC 61131-3(및 JIS B 3503)을 준수.

또한 PLCopen®을 준수한 모션 제어용 펑션 블록 지원.

OMRON이 가진 풍부한 노하우를 펑션 블록화한 Sysmac Library를 제공하여 프로그래밍 작업 시간과 비용 

절감에 기여

One Software
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머신 데이터를 고속으로 데이터베이스에 저장

컨트롤러와 데이터베이스를 게이트웨이 개입 없이 직접 연결

하여 컨트롤러의 전용 명령을 통해 손쉽게 데이터베이스에 

액세스할 수 있습니다. 실시간 데이터 수집을 통해 생산성 

향상, 예방 보전, 품질 생산 이력 관리를 실현할 수 있습니다.

데이터베이스

품질

검사 결과

제조 조건

데이터 수집

직접 연결
・IBM DB2 ・MySQL

・PostgreSQL ・Firebird

연결 가능한 데이터베이스

・Oracle Database
・Microsoft SQL server

NJ/NX 컨트롤러는 입력부터 출력까지 정주기로 동기화시킨 

동작이 가능합니다. EtherCAT 슬레이브 유니트에 내장된 DC

(Distributed Clock, 분산 클록)의 시각을 동기화시키면 화상 

처리 시스템 FH 시리즈, 변위 센서 ZW 시리즈, I/O 유니트 

NX 시리즈, 서보 드라이버 G5 시리즈/1S 시리즈 등 다양한 

유니트 간의 리프레시 타이밍을 동기화시켜 입출력 타이밍의 

오차를 1μs 이하로 억제하여 정밀도가 높은 피드백 제어를 

실현할 수 있습니다.

지터(Jitter) 1μs 이하의 고정밀도 피드백 제어

시퀀스 제어와 모션 제어를 1대의 컨트롤러에 통합하여 센서 

및 아날로그 입출력과 서보 모터 및 스테핑 모터의 동작을 

동일 태스크 상에서 처리할 수 있습니다. 따라서 센서에서의 

위치나 변위, 장력 정보를 모션 제어에 고속으로 손쉽게 피드

백할 수 있습니다.

시퀀스 제어와 모션 제어를 통합 NX102-□□20/NJ101-□020/NJ501-□□20/NX701-1□20

반도체 업계 표준인 SECS/GEM 통신 기능 탑재

머신 컨트롤과 상위 통신을 융합하여 SECS/GEM 통신을 단기간에 저비용으로 간단하게 실현합니다.

NJ501-1340

NX102-□□□□/NX1P2-□□□□

다양한 활용 사례를 고도의 머신 제어와 생산/설비 정보의 일괄 관리로 실현

모션 제어

예방 보전

정보화

인증 및 암호화 등의 우수한 보안 성능으로 Industry 4.0의 

권장이나 PackML 채택 등 세계적으로 보급되고 있는 OPC 

UA입니다. 제조 현장의 정보를 상위 시스템에 게이트웨이 

PC 없이 직접 연결할 수 있습니다.

국제 표준 통신 프로토콜 ‘OPC UA’로 FA-IT를 

직접 연결

NX701-1□□□/NX102-□□□□/NJ501-1□00

머신 제어

제조 현장

IT 시스템
SCADA/HMI/MES/ERP

상위 호스트

HSMS 통신

SEMI 통신 규격 Full-GEM 대응+

　　　　　　사용자 정의 메시지 기능

Ethernet

TCP/IP

E37 HSMS-SS
Logical
Protocol

Physical
Protocol

NJ501-1340 대응 가능 범위

Message
Definition

Application
Model

E5 SECS Ⅱ

E4 SECS Ⅰ

RS-232C

GEM300
E39 OSS
E87 CMS, E40 PJM, E94 CJM, E90 STS

E30 GEMNon- GEM

Full-GEM 대응 범위

센서의 상태를 모니터링하면 오염에 의한 오작동이나 시간 경과에 따른 노후화로 인한 고장을 사전에 감지할 수 있습니다. 

*또한, 센서 설정의 백업 및 복원도 가능하므로 문제 발생 시의 다운타임을 단축합니다.

열악한 환경에서는 오염 물질이 센서에 부착되어 오작동하는 

경우가 있었습니다.

센서를 모니터링하면 광량 저하를 감지할 수 있습니다.

EtherCAT 대응 센서와 조합하여 센서 기기를 예방 보전

고속 네트워크 EtherCAT과 모션 제어를 통합한 NJ/NX 

컨트롤러라면 액츄에이터 기기도 언제나 고속으로 모니터

링할 수 있습니다.

네트워크와 모션 제어의 통합으로 액츄에이터 

기기의 예방 보전을 실현

FROM TO

기름이 부착되는 환경에서의 검출분진이 떠다니는 환경에서의 검출

완전 통합ㆍ완전 동기화

One Machine Controller One Connection

* NJ/NX 컨트롤러와 EtherCAT 통신 대응 센서 통신 유니트 E3NW를 조합하여 표시기 화면을 작성하면 가능합니다. 당사 표시기 NS/NA 시리즈용 샘플 프로그램을 준비했습니다. 

자세한 내용은 당사 판매 담당자에게 문의하십시오.

추이 그래프초기 화면

중계 PC나 전용 통신 유니트가 필요했습니다.

중계 PC+SECS 소프트웨어

머신 컨트롤러

I/O화상 센서 서보 인버터

HSMS/SECSⅡ 통신

이제까지는…

MQTT 통신 라이브러리를 활용한 MQTT(S) 

통신을 지원하며 게이트웨이 PC 없이도 쉽게 

클라우드와 연결할 수 있으며, 제조 현장의 

데이터를 안전하게 수집할 수 있습니다.

간단하고 안전하게 클라우드로 

데이터 수집
MQTT(S)

 ｜ 4



머신 데이터를 고속으로 데이터베이스에 저장

컨트롤러와 데이터베이스를 게이트웨이 개입 없이 직접 연결

하여 컨트롤러의 전용 명령을 통해 손쉽게 데이터베이스에 

액세스할 수 있습니다. 실시간 데이터 수집을 통해 생산성 

향상, 예방 보전, 품질 생산 이력 관리를 실현할 수 있습니다.

데이터베이스

품질

검사 결과

제조 조건

데이터 수집

직접 연결
・IBM DB2 ・MySQL

・PostgreSQL ・Firebird

연결 가능한 데이터베이스

・Oracle Database
・Microsoft SQL server

NJ/NX 컨트롤러는 입력부터 출력까지 정주기로 동기화시킨 

동작이 가능합니다. EtherCAT 슬레이브 유니트에 내장된 DC

(Distributed Clock, 분산 클록)의 시각을 동기화시키면 화상 

처리 시스템 FH 시리즈, 변위 센서 ZW 시리즈, I/O 유니트 

NX 시리즈, 서보 드라이버 G5 시리즈/1S 시리즈 등 다양한 

유니트 간의 리프레시 타이밍을 동기화시켜 입출력 타이밍의 

오차를 1μs 이하로 억제하여 정밀도가 높은 피드백 제어를 

실현할 수 있습니다.

지터(Jitter) 1μs 이하의 고정밀도 피드백 제어

시퀀스 제어와 모션 제어를 1대의 컨트롤러에 통합하여 센서 

및 아날로그 입출력과 서보 모터 및 스테핑 모터의 동작을 

동일 태스크 상에서 처리할 수 있습니다. 따라서 센서에서의 

위치나 변위, 장력 정보를 모션 제어에 고속으로 손쉽게 피드

백할 수 있습니다.

시퀀스 제어와 모션 제어를 통합 NX102-□□20/NJ101-□020/NJ501-□□20/NX701-1□20

반도체 업계 표준인 SECS/GEM 통신 기능 탑재

머신 컨트롤과 상위 통신을 융합하여 SECS/GEM 통신을 단기간에 저비용으로 간단하게 실현합니다.

NJ501-1340

NX102-□□□□/NX1P2-□□□□

다양한 활용 사례를 고도의 머신 제어와 생산/설비 정보의 일괄 관리로 실현

모션 제어

예방 보전

정보화

인증 및 암호화 등의 우수한 보안 성능으로 Industry 4.0의 

권장이나 PackML 채택 등 세계적으로 보급되고 있는 OPC 

UA입니다. 제조 현장의 정보를 상위 시스템에 게이트웨이 

PC 없이 직접 연결할 수 있습니다.

국제 표준 통신 프로토콜 ‘OPC UA’로 FA-IT를 

직접 연결

NX701-1□□□/NX102-□□□□/NJ501-1□00

머신 제어

제조 현장

IT 시스템
SCADA/HMI/MES/ERP

상위 호스트

HSMS 통신

SEMI 통신 규격 Full-GEM 대응+

　　　　　　사용자 정의 메시지 기능

Ethernet

TCP/IP

E37 HSMS-SS
Logical
Protocol

Physical
Protocol

NJ501-1340 대응 가능 범위

Message
Definition

Application
Model

E5 SECS Ⅱ

E4 SECS Ⅰ

RS-232C

GEM300
E39 OSS
E87 CMS, E40 PJM, E94 CJM, E90 STS

E30 GEMNon- GEM

Full-GEM 대응 범위

센서의 상태를 모니터링하면 오염에 의한 오작동이나 시간 경과에 따른 노후화로 인한 고장을 사전에 감지할 수 있습니다. 

*또한, 센서 설정의 백업 및 복원도 가능하므로 문제 발생 시의 다운타임을 단축합니다.

열악한 환경에서는 오염 물질이 센서에 부착되어 오작동하는 

경우가 있었습니다.

센서를 모니터링하면 광량 저하를 감지할 수 있습니다.

EtherCAT 대응 센서와 조합하여 센서 기기를 예방 보전

고속 네트워크 EtherCAT과 모션 제어를 통합한 NJ/NX 

컨트롤러라면 액츄에이터 기기도 언제나 고속으로 모니터

링할 수 있습니다.

네트워크와 모션 제어의 통합으로 액츄에이터 

기기의 예방 보전을 실현

FROM TO

기름이 부착되는 환경에서의 검출분진이 떠다니는 환경에서의 검출

완전 통합ㆍ완전 동기화

One Machine Controller One Connection

* NJ/NX 컨트롤러와 EtherCAT 통신 대응 센서 통신 유니트 E3NW를 조합하여 표시기 화면을 작성하면 가능합니다. 당사 표시기 NS/NA 시리즈용 샘플 프로그램을 준비했습니다. 

자세한 내용은 당사 판매 담당자에게 문의하십시오.

추이 그래프초기 화면

중계 PC나 전용 통신 유니트가 필요했습니다.

중계 PC+SECS 소프트웨어

머신 컨트롤러

I/O화상 센서 서보 인버터

HSMS/SECSⅡ 통신

이제까지는…

MQTT 통신 라이브러리를 활용한 MQTT(S) 

통신을 지원하며 게이트웨이 PC 없이도 쉽게 

클라우드와 연결할 수 있으며, 제조 현장의 

데이터를 안전하게 수집할 수 있습니다.

간단하고 안전하게 클라우드로 

데이터 수집
MQTT(S)
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시퀀스 제어, 모션 제어, OMRON 로봇 제어

키네마틱스 제어를 통합하여 고도로 더욱 유연한 자동화를 실현

업계 최초*의 이종 엔진 제어 통합

로보틱스

범용 컨트롤러에 다양한 NC 기능을 탑재

Ｇ 코드 대응에 의해 고객의 복잡 형상 가공 프로그램의 설계와 프로그래밍 작업을 경감합니다.

NJ501-5300 NJ501-R□□□

링 구성 지원으로 다운타임 절감

케이블 이중성 기능으로 EtherCAT 한 군데가 단선되어도 통신 연결이 가능한 링 구성을 지원합니다. 한 개의 컨트롤러로 장치 

제어와 안전제어를 실시하는 설비와 라인을 멈추지 않고 복구할 수 있습니다.

가동률 향상 NX102-□□00/NX1P2-□□□□/NJ501-1□00/NJ301-1□00/NJ101-□□00

가공(NC 통합)

One Machine Controller One Connection

CAD/CAM으로 가공 프로그램을 간단 설계

복잡한 형상 가공을 실현하는 풍부한 NC 기능을 준비

기존 범용 컨트롤러

NC 통합 컨트롤러

CAD 데이터를 바탕으로 가공 프로그램을 설계하여 PLC 명령어에서의 프로그래밍, 디버그 등의 작업을 가공 도형별로 실시

CAD 도면(이미지)

프로그램 설계 내용

・도형을 구성하는 선분

・선분의 종류: 직선, 원호, 자유 곡선

・각 선분의 목표 위치

・이동 속도

・복수 도형 간의 이동 경로 등

고속 제어
사이클 시간 최소 500μs에서 로직, 

모션, NC 기능의 고속 제어

2D 공구 보정
공구 직경 또는 공구형상 보정, 정확한 

절삭 위치 맞추기를 G 코드로 설정

N101000:  // A -------
G70;
G91;
G00;
M5;
X0.003Y0.002;

예측 기능
NC 프로그램을 복수 블록 예측해서 

속도, 가속도를 최적화하여 매끄러운 

가감속을 실현

N101000:  // A -------
X0.003Y0.002;
G70;
G91;
M5;

N101000:  // A -------
G70;
G91;
G00;
M5;
X0.003Y0.002;

3차원 보간 기능
헬리컬, 스파이럴, 코니컬 보간에 의해 

입체 형상 가공이 가능

Z Y

X

CAD/CAM G 코드 가공 프로그램(이미지)

G00 Z10.000
G01 X10.000 Y-5.000 Z0.000
G02 X15.000 Y-0.000 I15.000 J-5.000
G01 X27.000 Y-0.000 Z0.000
G03 X30.000 Y3.000 I27.000 J3.000
G01 X30.000 Y47.000 Z0.000
G03 X27.000 Y50.000 I27.000 J47.000
G01 X3.000 Y50.000 Z0.000 

・
・
・
G01 X15.000 Y43.000 Z0.000
G02 X20.000 Y38.000 I15.000 J38.000
G00 X20.000 Y38.000 Z10.000 
M30

① CAD/CAM에서의 파라메터 설정 ② G 코드 가공 프로그램 생성 ③ NC 통합 컨트롤러로 전송

절삭

절단

연삭

도포 봉제

설정 자동 생성 전송

각종 좌표계
기계 좌표계, 워크 좌표계, 로컬 좌표계의 

각종 좌표계를 사용하여 다양한 형상도 

간단하게 실현 가능

G 코드
NC 프로그램 언어인 G 코드를 지원, 

조작 소프트웨어에서의 수동 프로그래밍이나 

CAD/CAM 소프트웨어와 조합하여 사용 가능

링 구성 아님

단선 링 구성으로
라인 정지 없이

복구 가능

링 구성

단선

주기적 스캔형 프로그램 실행(PLC 기능)과 순차 

실행형 프로그램 실행(로보트 기능)의 특성이 다른 

엔진을 하나의 컨트롤러 상에서 통합하여 상호 프로

그램 태스크, I/O 리프레시를 동기화시켜 동작시키

는 업계 최초*의 컨트롤러입니다.

진정으로 “활용도 높은” 데이터를 수집

EtherCAT 네트워크에 로봇, 모션, 화상 센서 등의 

기기를 연결하고 동기화하여 제어하면 각 기기의 

데이터의 동시성이 확보되며, 설비 가동의 정확한 

시각화에 필요한 진정으로 “활용도 높은” 데이터를 

수집할 수 있습니다.
* 2019년 11월 당사 조사

전체 라인을
정지하여 가동률 저하

EtherCAT

안전 모션 비전 커스터마이즈
로봇

시퀀스

로봇 통합 CPU 유니트

NJ501-R

모션 로봇

기성품 로봇
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시퀀스 제어, 모션 제어, OMRON 로봇 제어

키네마틱스 제어를 통합하여 고도로 더욱 유연한 자동화를 실현

업계 최초*의 이종 엔진 제어 통합

로보틱스

범용 컨트롤러에 다양한 NC 기능을 탑재

Ｇ 코드 대응에 의해 고객의 복잡 형상 가공 프로그램의 설계와 프로그래밍 작업을 경감합니다.

NJ501-5300 NJ501-R□□□

링 구성 지원으로 다운타임 절감

케이블 이중성 기능으로 EtherCAT 한 군데가 단선되어도 통신 연결이 가능한 링 구성을 지원합니다. 한 개의 컨트롤러로 장치 

제어와 안전제어를 실시하는 설비와 라인을 멈추지 않고 복구할 수 있습니다.

가동률 향상 NX102-□□00/NX1P2-□□□□/NJ501-1□00/NJ301-1□00/NJ101-□□00

가공(NC 통합)

One Machine Controller One Connection

CAD/CAM으로 가공 프로그램을 간단 설계

복잡한 형상 가공을 실현하는 풍부한 NC 기능을 준비

기존 범용 컨트롤러

NC 통합 컨트롤러

CAD 데이터를 바탕으로 가공 프로그램을 설계하여 PLC 명령어에서의 프로그래밍, 디버그 등의 작업을 가공 도형별로 실시

CAD 도면(이미지)

프로그램 설계 내용

・도형을 구성하는 선분

・선분의 종류: 직선, 원호, 자유 곡선

・각 선분의 목표 위치

・이동 속도

・복수 도형 간의 이동 경로 등

고속 제어
사이클 시간 최소 500μs에서 로직, 

모션, NC 기능의 고속 제어

2D 공구 보정
공구 직경 또는 공구형상 보정, 정확한 

절삭 위치 맞추기를 G 코드로 설정

N101000:  // A -------
G70;
G91;
G00;
M5;
X0.003Y0.002;

예측 기능
NC 프로그램을 복수 블록 예측해서 

속도, 가속도를 최적화하여 매끄러운 

가감속을 실현

N101000:  // A -------
X0.003Y0.002;
G70;
G91;
M5;

N101000:  // A -------
G70;
G91;
G00;
M5;
X0.003Y0.002;

3차원 보간 기능
헬리컬, 스파이럴, 코니컬 보간에 의해 

입체 형상 가공이 가능

Z Y

X

CAD/CAM G 코드 가공 프로그램(이미지)

G00 Z10.000
G01 X10.000 Y-5.000 Z0.000
G02 X15.000 Y-0.000 I15.000 J-5.000
G01 X27.000 Y-0.000 Z0.000
G03 X30.000 Y3.000 I27.000 J3.000
G01 X30.000 Y47.000 Z0.000
G03 X27.000 Y50.000 I27.000 J47.000
G01 X3.000 Y50.000 Z0.000 

・
・
・
G01 X15.000 Y43.000 Z0.000
G02 X20.000 Y38.000 I15.000 J38.000
G00 X20.000 Y38.000 Z10.000 
M30

① CAD/CAM에서의 파라메터 설정 ② G 코드 가공 프로그램 생성 ③ NC 통합 컨트롤러로 전송

절삭

절단

연삭

도포 봉제

설정 자동 생성 전송

각종 좌표계
기계 좌표계, 워크 좌표계, 로컬 좌표계의 

각종 좌표계를 사용하여 다양한 형상도 

간단하게 실현 가능

G 코드
NC 프로그램 언어인 G 코드를 지원, 

조작 소프트웨어에서의 수동 프로그래밍이나 

CAD/CAM 소프트웨어와 조합하여 사용 가능

링 구성 아님

단선 링 구성으로
라인 정지 없이

복구 가능

링 구성

단선

주기적 스캔형 프로그램 실행(PLC 기능)과 순차 

실행형 프로그램 실행(로보트 기능)의 특성이 다른 

엔진을 하나의 컨트롤러 상에서 통합하여 상호 프로

그램 태스크, I/O 리프레시를 동기화시켜 동작시키

는 업계 최초*의 컨트롤러입니다.

진정으로 “활용도 높은” 데이터를 수집

EtherCAT 네트워크에 로봇, 모션, 화상 센서 등의 

기기를 연결하고 동기화하여 제어하면 각 기기의 

데이터의 동시성이 확보되며, 설비 가동의 정확한 
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수집할 수 있습니다.
* 2019년 11월 당사 조사

전체 라인을
정지하여 가동률 저하

EtherCAT

안전 모션 비전 커스터마이즈
로봇

시퀀스

로봇 통합 CPU 유니트

NJ501-R

모션 로봇

기성품 로봇
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세이프티 기능 부품 모음 Sysmac Library

OMRON이 보유한 풍부한 노하우를 펑션 블록(FB)화하여 고도의 

어플리케이션용 및 모션 제어 기술용 등 풍부한 소프트웨어 부품으로 

프로그래밍 비용과 시간 절감에 공헌합니다.

設 計설계
프로그래밍 자산화, 재이용 간단하고 확실한 복수 인원 개발

■ 변수 프로그래밍

통합 개발 환경 Sysmac Studio는 국제 표준 

규격 IEC 61131-3(및 JIS B 3503)을 준수

합니다. '변수'를 사용한 프로그래밍에 의해 

PLC 벤더 고유의 메모리 맵을 의식할 필요가 

없으며, 프로그램 재이용이 간단합니다.

버전 관리 시스템(GitTM*)과 연계하여 여러 

사람의 마스터 변경 병합 작업 시에 시간과 

비용을 대폭 절감합니다. 자동 병합 및 변경

점의 중복 검출 기능을 통해 병합 실수에 따른 

개발 번복을 방지하며, 프로젝트의 변경 이력

을 통해 과거 버전과의 그래픽 비교로 변경점 

확인 후 임의의 버전으로 되돌리는 것도 가능

합니다.

■ 프로젝트 버전 관리 기능*1

검증검증
고도의 시스템 디버그

■ 가상 기기 디버그

고효율 유지보수

■ 트러블 슈팅 ■ 원격 유지보수

Sysmac Studio, NA에 트러블 슈팅 기능 

표준 탑재하여 컨트롤러뿐 아니라 시스템 

전체의 이상을 통합적으로 관리할 수 있고, 

매뉴얼 없이도 이상 내용의 파악 및 대처 

방법 확인이 가능합니다.

온라인에서 접속한 실제 기기의 동작을 실시

간으로 CAD 상에 표시하고 데이터 트레이스

로부터 동작을 재현하여 현장에서 멀리 떨어

져 있어도 원격으로 유지보수 및 트러블 대응

이 가능합니다.

보수보수

고도의 머신 제어 실현

■ 모션 프로그래밍

PLCopen®을 준수한 다양한 모션 컨트롤 FB

를 준비하여, FB를 조합하기만 하면 손쉽게 

고도의 모션 제어 어플리케이션에도 대응할 

수 있습니다.

복잡한 피드백 제어도 

MATLAB®/Simulink®를 통해 

설계 후 그대로 프로그램으로 

가져올 수 있습니다.

■ 모델 기반 디자인

외부 시뮬레이터와 연계하여 디버그하는 

것도 가능합니다.

3D CAD 데이터＊2를 읽고, Sysmac Studio

만으로 3D 시뮬레이션이 가능 제어 프로그램 

동작을 즉시 가상 환경상에서 검증할 수 있어서 

설계 단계에서 프로그램 정밀도를 높일 수 있어 

실제 기기 검증 시 수정이 줄어듭니다.

자세한 내용은 동영상 참조:

www.fa.omron.co.jp/3d-simulation＊1. 이 기능은 Sysmac Studio Ver.1.20 이상에서 팀 개발 옵션을 부가하면 사용 가능합니다.

       CPU 유니트 Ver.1.16 이상에서 지원합니다.

       Git and the Git logo are either registered trademarks or trademarks of Software Freedom 

       Conservancy, Inc., corporate home of the Git Project, in the United States and/or other countries.

＊2. Sysmac Studio 64비트 버전에서 사용 가능 3D CAD 데이터는 STEP/IGES를 지원합니다.

One Software

제품 제조의 세계화를 뒷받침하는 독창적인 개발 스타일

NEW 3D 시뮬레이션 옵션 발매를 통해 강화*2
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라인업

NJ/NX 시리즈 라인업

개별 팸플릿 안내

NX102�

SBCA-117

NX1P2�

SBCA-104

OPC UA�

SBCA-111

데이터베이스 연결

SBCA-088

SECS/GEM�

SBCA-091

수치 제어(NC)

SBCE-091

로봇 통합 컨트롤러

SBCE-134

로보틱스

SBCA-089

· · ·

*1. 모션 제어축 이외에 단축 위치 제어축이 4축 있습니다.　*2. 시스템에 사용하는 축 수에 따라 제어할 수 있는 로봇의 대수가 달라집니다.

*3. MC 기능 모듈의 모션 축 수와 CNC 기능 모듈의 CNC 모터 수를 합한 최대수입니다.

시리즈 NX 시리즈 NJ 시리즈

제품 명칭
NX701

CPU 유니트
NX102

CPU 유니트
NX1P2

CPU 유니트
NJ501

CPU 유니트
NJ301

CPU 유니트
NJ101

CPU 유니트

형식 NX701-□□□□ NX102-□□□□ NX1P2-□□□□
NJ501- 
1□00

NJ501- 
R□□□

NJ501- 
4□□□

NJ501- 
1□20

NJ501-
1340

NJ501-
5300

NJ301- 
1□00

NJ101- 
□□00

NJ101- 
□□20

외관

사양

CPU 특징
최대 256축까지의 대규모 시스템의 

고속 고정밀도 제어에 최적

8축 이하의 소규모 제어에 최적인

콤팩트 컨트롤러

최대 4축 모션 제어와 최대 4축 단축 

제어, 입출력을 내장한 패키지 모델
최대 64축까지의 대규모, 고속·고정밀도 제어에 최적

8축 이하의  

소규모 제어에 

최적

작은 축, 축 없는 기계용  

모델

명령

실행 

시간

LD 명령 0.37ns~ 3.3ns 3.3ns 1.1ns(~1.7ns) 1.6ns(~2.5ns) 3.0ns(~4.5ns)

산술 명령

(배정도 실수형)
3.2ns~ 70ns~ 70ns~ 24ns~ 35ns~ 63ns~

프로그램 용량 80MB 5MB 1.5MB 20MB 5MB 3MB

변수 용량
4MB	 : 전원 유지

256MB	: 전원 유지 안 함

1.5MB	: 전원 유지

32MB	: 전원 유지 안 함

32kB	: 전원 유지

2MB	: 전원 유지 안 함

2MB	: 전원 유지

4MB	: 전원 유지 안 함

0.5MB	: 전원 유지

2MB	 : �전원 유지 

안 함

0.5MB	: 전원 유지

2MB	 : 전원 유지 안 함

입출력 점수/

구성 유니트 장착 대수

(최대 증설 랙 수)

――
――

NX 유니트를 32대까지 장착 가능

내장 입출력 최대 40점

NX 유니트를 8대까지 장착 가능

2,560점/40대

(증설 최대 3랙)

2,560점/40대

(증설 최대 3랙)

2,560점/40대

(증설 최대 3랙)

모션 축 수 128, 256 0, 2, 4, 8*1 0, 2, 4*1 16, 32, 64 16 16*3 4, 8 0, 2

EtherCAT 슬레이브 수 512 64 16 192 192 64

로봇 제어 대수 ―― ―― ―― ―― 최대 8대*2 최대 8대*2 ―― ―― ――

OMRON 로봇 제어 대수 ―― ―― ―― ―― 최대 8대 ―― ―― ―― ――

기능

데이터베이스 연결 기능 ●NX701-1□20 ●NX102-□□20 ―― ――
●

NJ501-R□20

●

NJ501-4320 
● ―― ―― ―― ●

SECS/GEM 통신 기능 ―― ―― ―― ―― ● ―― ―― ――

수치 제어(NC) 기능 ―― ―― ―― ―― ● ―― ――

외부 메모리 메모리 카드 메모리 카드 메모리 카드 메모리 카드 메모리 카드 메모리 카드

상세 사양(데이터 시트) SBCA-125 SBCA-118 SBCA-105 SBCA-124

(NX701-1□00)
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데이터베이스 연결 기능 ●NX701-1□20 ●NX102-□□20 ―― ――
●

NJ501-R□20

●

NJ501-4320 
● ―― ―― ―― ●

SECS/GEM 통신 기능 ―― ―― ―― ―― ● ―― ―― ――

수치 제어(NC) 기능 ―― ―― ―― ―― ● ―― ――

외부 메모리 메모리 카드 메모리 카드 메모리 카드 메모리 카드 메모리 카드 메모리 카드

상세 사양(데이터 시트) SBCA-125 SBCA-118 SBCA-105 SBCA-124

(NJ501-1□00)
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머신 자동화 컨트롤러

NJ/NX 시리즈

본 카탈로그에는 주로 모델 선정에 필요한 
내용을 게재하고, 사용상의 주의 사항 등은 
게재하지 않았습니다.
사용상의 주의사항 등 사용 시 필요한 내용에 
대해서는 반드시 사용 설명서를 읽어 보십시오.

본 카탈로그에 기재된 활용 사례는 참고용이므로 채택 시에는 기기 및 장치의 기능과 안전성을 확인하고 사용하십 
시오.
본 카탈로그에 기재되지 않은 조건이나 환경에서 사용하거나, 원자력 제어, 철도, 항공, 차량, 연소 장치, 의료용 기기, 
오락 기계, 안전 기기, 기타 인명이나 재산에 큰 영향을 미칠 것이 예측되는 경우 등 특히 안전성이 요구되는 용도에 
사용하는 경우에는 당사가 의도한 특별한 제품 용도인 경우나 특별한 합의가 있는 경우를 제외하고는 당사는 당사 
제품에 대해 일체 보증하지 않습니다.
본 제품 중 외환 및 해외 무역법의 규정에 따라 수출 허가, 승인 대상 화물(또는 기술)에 해당하는 것을 수출(또는 
비거주자에게 제공)하는 경우에는 동법에 규정된 수출 허가, 승인(또는 직무 거래 허가)이 필요합니다.

●

●

●
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