
多機能小型インバータ
3G3MX2-V1/3G3MX2-V2

MCツールボックスライブラリが解決します！

コントローラ　NJ/NX/NYシリーズ用　Sysmac Library

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・産業用PCプラットフォーム NYシリーズ IPC マシンコントローラ

なら、インバータやI/O機器をEtherCAT接続可能。

LANケーブルを繋ぐだけの簡単配線。

また本ライブラリのファンクションブロック（FB）を組み合わせることで、インバータを使っても安定した制御を実現できます。

M

PLCとインバータを簡単に接続して汎用モータを動かしたい

課題1 インバータをモータの近くに配置したいが、インバータとPLCの間が長くなり配線が大変

課題2 誘導モータで速度制御や簡易的な位置決め制御を行いたいが、
フィードバック制御プログラムを作るのが大変

システム構成例

アナログフィードバック
（ダンサー変位）

PIDフィードフォワード
（周波数指令値）

アナログ入力
スレーブ

送り出し
巻き取り

コントローラ　
NJ/NX/NYシリーズ

MCツールボックスライブラリ
形SYSMAC-XR003

ダンサー



Sysmacは、オムロン株式会社製FA機器製品の日本及びその他の国における商標または登録商標です。
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。
EtherNet/IPTMはODVAの商標です。
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。
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形NY5□□-1

形NY5□□-5

形3G3MX2-A□□□□-V1/3G3MX2-A□□□□-V2

Ver. 1.10 以降

Ver. 1.08 以降

Ver. 1.12 以降

Ver. 1.18 以降

形NX1P2-□□□□□□（1）

形NX102-□□□□

形NX502-□□□□

 

Ver. 1.13 以降

Ver. 1.30 以降

Ver. 1.60 以降

Ver. 1.00 以降

名称

対象形式
形式 バージョン

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

産業用PCプラットフォーム
NYシリーズ IPC マシンコントローラ

形SYSMAC-BA2□□□/AD□□□/SE2□□□ Ver. 1.14 以降オートメーションソフトウェア Sysmac Studio

多機能型小型インバータ MX2シリーズV1/V2タイプ 
3G3MX2-V1/3G3MX2-V2 

FB/FUN名

FB仕様
名称 機能

設定されたパラメータテーブルに従って、PID フィードフォワード演算を行います。

設定されたパラメータテーブルに従って、一次遅れ演算を行います。

設定されたパラメータテーブルに従って、位相進み遅れ演算を行います。

PIDフィードフォワード

1次遅れ

位相進み遅れ

出力オフセットなし デッドバンド制御

PIDFeedFwd

FirstOrderLag

LeadLag

DeadBand 処理結果にオフセットを発生させないデッドバンド（不感帯）制御します。

コントローラ NJ/NX/NYシリーズ

オーバーシュート

アンダーシュート
従来のPID制御 PIDフィードフォワード

制御

MCツールボックスライブラリを使用したテンション制御プログラム例

PIDFeedFwd インバータ

エンコーダカウンタ

DeadBand目標値

FirstOrderLag

+

-

From To

時間

周波数
-目標値
-現在値

時間

周波数
-目標値
-現在値

コントローラ NJ/NX/NYシリーズは、制御プログラム周期とEtherCATの通信周期が同期。フィードバック制御の演算結果

を短周期かつ定周期で出力できるため、モータに対して安定した指令が可能。

短時間で目標値に到達するがモータ速度がバラつく (=テンションのバラつき） 短時間で目標値に到達してモータ速度も安定(=テンション安定）
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