
サーボプレスライブラリ

コントローラ　NJ/NX/NYシリーズ用　Sysmac Library

圧入やカシメ工程などサーボプレスを用いた機器の制御システムを簡単に設計したい

課題1 加工時間を短縮したい

課題2

形SYSMAC-XR013

加工精度（公差など）向上と、精緻な品質データ収集

課題3 サーボプレス専用コントローラによる設備コストの増大

サーボプレスライブラリが解決します！

・ 圧入やカシメなど、加工機で使用されるサーボプレス用アクチュエータを

   制御するためのFBをご提供します。

FB

ハードウェア（Sysmac機器）とソフトウェア（Sysmac Library)で圧入・カシメ工程の高速化、

高品質化の両立に貢献します。またサーボプレス専用コントローラも不要になります。

EtherCATマスタ
コントローラ NJ/NX/NYシリーズ

NXシリーズ
ロードセル入力ユニット
・最速変換時間125μs
・分解能24ビットサーボドライバ

1Sシリーズ
・回転型モータ用サーボドライバ
・モータ容量：最大3kW
・セーフティ機能：STO機能
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サーボプレス機設計用サンプルをご用意しています。当社営業担当者にお問い合わせください。

システム構成例



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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名称 FB/FUN名 機能

形NX701-1□□□
形NJ101-1□□□ 
形NJ501-□□□□
形NJ301-□□□□

形SYSMAC-SE2□□□
形NX-RS1201
形R88D-KN□□□-ECT／形R88D-1S(A)N□□□-ECT(-51)

名称

対象形式

ファンクションブロック（FB）／ファンクション(FUN)仕様

形式

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

G5／1Sシリーズサーボドライバ
注.対応バージョンはSysmac Libraryカタログ（SBCZ-049）を参照してください。

注. 名称の末尾が'2'のFB/FUNは、可変長配列に対応したFB/FUNです。ユニットバージョン1.18以降で使用可能です。

NXシリーズ ロードセル入力ユニット

形NX1P2-1□□□□□(1)
形NX102-□□□□
形NX502-□□□□
形NY5□□-1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NY5□□-5

SP_SingleAxisPrgOpr

SP_PrgStatusCtrl

SP_StepCompleteJudge

SP_StepLoadAlarm

SP_PrgLoadAlarm

SingleAxisCtrl

TorqueToLoad

LoadToTorque

PrgOrgRsltRec

PrgOprRsltCSVWrite

プログラム運転

単軸モーション制御

プログラム実行結果

CSV保存

荷重トレース実行結果

CSV保存

荷重トレース結果

HMI表示

単軸プログラム運転

プログラム状態管理

ステップ完了判定

ステップ中荷重アラーム

プログラム運転中荷重アラーム

単軸制御

トルク荷重変換

荷重トルク変換

プログラム実行結果記録

プログラム実行結果SDメモリカード書き込み

複数の単軸モーション制御を組み合わせた単軸プログラム運転を実行します。

プログラムデータを解釈し、ステップごとに後段のFB を制御します。

ステップ完了条件に従って、ステップ完了判定を行います。

ステップ荷重アラーム条件に従って、ステップ荷重アラーム判定を行います。

プログラム荷重アラーム条件に従って、プログラム荷重アラーム判定を行います。

位置制御、速度制御、トルク制御、およびトルクフィードバック制御を実行します。

測定トルクを、荷重値に変換します。

荷重値を、トルクに変換します。

単軸プログラム運転の実行結果を記録します。

単軸プログラム運転の実行結果を、CSV 形式でSD メモリカードに書き込みます。

トレースデータを10 個単位で、プログラム運転トレースレコーダに追加します。

プログラム運転トレースレコーダの内容を、CSV 形式でSD メモリカードに書き込みます。

2 種類の入力値をトレースし、NS/NA 表示器の折れ線グラフ表示のためのトレースデータを作成します。

トレースデータを、NS/NA 表示器の折れ線グラフ表示データに変換します。

プログラム運転トレースレコード追加
プログラム運転トレースレコード追加2

プログラム運転トレースレコーダSDメモリカード書き込み2
プログラム運転トレースレコーダSDメモリカード書き込み

折れ線グラフ用トレースデータ作成2
折れ線グラフ用トレースデータ作成

折れ線グラフ用データ変換2
折れ線グラフ用データ変換

PrgOprTracePut
PrgOprTracePut2
PrgOprTraceCSVWrite
PrgOprTraceCSVWrite2

XYDataRec2
XYDataRec

XYDataToGraph2
XYDataToGraph

CSM_2_4




