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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B

EtherCAT主站：

欧姆龙株式会社制 NJ系列

在本手册中，介绍通过EtherCAT通信的连接
以及简单运动动作的流程。

最后更新于 2025年1月

安装手册 运动控制

CVD系列 多轴型 EtherCAT对应
CSP模式 编
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B注意事项

(1)在建立实际系统时,请确认好构成系统的各个机器・装置的规格后,采取在额定・性能

上留有余地的用法、采取即使万一发生故障也可将危险降至最低(最小化)的安全电路
等安全对策。

(2)为安全使用系统,请获取构成系统的各个机器・装置的手册或使用说明书等,确认好

「安全注意事项」「安全要点」等有关安全的注意事项、内容后使用。

(3)请客户自行确认系统应符合的规格・法规或限制 。

(4)本资料的一部分或全部内容未经东方马达株式会社的许可,禁止复写、复制、再分发。

(5)本资料所记述的内容是截止于2025年1月的内容。本资料所记述的内容会因改良恕不事
先通知就有所变更。

(6)本资料记述的是有关建立机器通信连接为止的步骤，没有记述有关机器个别的操作和
设置及配线方法。有关通信连接步骤以外的详情,请参照对象产品的使用说明书或咨询
机器厂家。
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B系统构成图
节点地址设定：1 (出厂时设定:0)
［SW1（×10）：0、SW2（×1）：1］

USB电缆线 or Ethernet电缆线

Sysmac Studio
MEXE02

USB电缆线

项目 型号 备注

CPU组合产品 NJ301-1200 Ver.1.04

设定软件（欧姆龙） Sysmac studio Ver.1.31

CVD系列 多轴型 CVD4A(R)-KED 控制电源：24V、主电源：24V
R为安装板水平出线型。

PK系列 电动机 Axis1：PK523HPMB 可搭载东方马达PK/PKP系列2相或5相步进电机使
用，具体可咨询东方马达客服。

PKP系列 电动机 Axis2：PKP243D15A2-R2FL

支援软件（东方马达） MEXE02 Ver. 4.18.2

Ethernet电缆线

Axis2
带编码器步进电机

Axis1 
搭载精密平台步进电机

※ 本手册按照设定两轴场景进行说明
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B马达设定

电流及使用轴的设定

Axis2
带编码器步进电机
PKP243D15A2-R2FL

Axis1 
搭载精密平台步进电机
PK523HPMB

根据实际使用马达型号，通过
MEXE02设定“适用电机”

不使用的轴
不需要设定
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传感器的设定
使用主站回零或需要通过Digital inputs(60FDh)寄存器获取驱动器和限位传感器
状态时：

主站通过监视Bit0～Bit2可确认传感器的状态

驱动器的出厂设置，没有将“FW-BLK”、“RV-BLK”分
配给Direct-IN，即使限位传感器变为ON， Bit0、Bit1
的状态也为OFF，不会被识别。

所以，需要将输入信号(DIN0～DIN3）中的任意两个信号
分配给“FW-BLK”、“RV-BLK”，如下图：

※ 传感器的常开（不反相）、常闭（反相）逻辑根据实际情况配置
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编码器的设定
在使用带编码器产品，需要监控“检测位置”时，请进行以下设置：

在电流ON状态下，可以通过EtherCAT通信监视检
测速度和检测位置，不同设定组合的反映内容如下：
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B安装ESI文件

在PLC上安装ESI文件。可从本公司主页下载最新版本。

https://www.orientalmotor.com.cn/

请输入产品品名进行搜索。
・CVD4A-KED 、CVD4AR-KED
（R为安装板水平出线型）

在您所搜索的各产品页上有ESI文件。
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B运动控制（CSP模式）

NJ系列进行运动轴设定时，由主站进行位置指令及速度加减速等的计算(Profile生成)。

此时,驱动器的操作模式为Cyclic同步位置（CSP）或Cyclic同步速度（CSV）。

NJ系列进行运动轴设定时，可以使用MC_POWER等功能块（FB）。

EtherCAT
主站

Profile生成

(EtherCAT通信)

目标位置

【运动控制(CSP模式)】

在CSP模式下，通过EtherCAT的Cyclic通信(PDO通信)，每个通信周期都会将目标位置
(绝对值)发送给驱动器。
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B参考： PP模式与HM模式

操作(Operation)模式的Profile位置模式（PP：Profile Position）与原点返回
模式（HM：Homing）使用驱动器的内部Profile运行。

因此，与NJ系列连接时，不进行运动轴设定。
※Profile速度（PV:Profile Velocity）同样也以内部Profile运行。

※由于未设定运动轴，因此无法使用MC_POWER等功能块(FB)。

Profile生成

(EtherCAT通信)

起动指令、目标位置、Profile速度、……

在PP模式下，预先设定目标位置(607Ah)、Profile速度(6081h),

当运行起动指令(Controlword Bit4:New set point)从0→1时，运行开始。

通过EtherCAT通信发出运行起动指令后，在驱动器内部进行位置指令及速度加减速的
计算。

【PP模式时】
主站
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欧姆龙NJ系列
Sysmac Studio项目创建
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B新建工程

创建新工程。
① 起动Sysmac Studio并选择“新建工程”。
② 在显示的工程属性中输入工程名称和作者，然后输入用于设备选择的控制器并
选择创建。

①

②
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① 从“配置和设置”中选择“EtherCAT”，然后双击。

② 右键单击“节点地址网络设置”，选择“显示ESI库”。

安装ESI文件 如果安装了ESI文件，则可以跳过本章。

①

②
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③ 点击显示的ESI库中的“该文件夹"。

④ 显示文件夹，复制下载的ESI文件※。

⑤ 退出Sysmac Studio以反映设定。(例如，"文件>退出")

完成后，请将项目另存为任意位置(完成后，将工程命名并保存到您选择的位置)。

⑥ 重新起动Sysmac Studio,然后使用“打开工程”打开⑤中保存的文件。

安装ESI文件 如果安装了ESI文件，则可以跳过本章。

③

④
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_BPLC的设定～ PDO映射

进行网络的配置设定。

① 选择“配置和设置> EtherCAT”,然后双击。

② 从工具箱中将对象驱动器([Step Drivers>CVD4A-KED])拖放到“节点地址|网络
设置”的”Master”上。

①

②拖放

②
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_BPLC的设定～ PDO映射

进行PDO映射设置。

③ 选择所追加的驱动器。

④ 选择后，在右侧显示的项目中点击 “编辑PDO映射设置”。

③

④※请结合节点地址的设定进行设置。
不同时,PLC与驱动器之间的通信将无法建立。

Point
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_BPLC的设定～ PDO映射

⑤ 备有电动机动作所需的PDO映射列表。

请于“编辑PDO映射设置”画面上选择输出为“AxisNReceive PDO mapping 2”、
输入为” AxisN Transmit PDO mapping 2”。(N=1、2)

※"输出"表示"从PLC到驱动器的输出"，"输入"表示"从驱动器到PLC的输入"。

※

⑤
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为了运动控制而进行轴设定。

使用运动控制用功能块时,需要轴设定 。

① 右键单击“轴设置”,然后选择“添加>运动控制轴”。

PLC的设定～ 轴设置

注意：轴设定时，PP・PV・HM模式下无法使用

⑦
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② 双击添加的轴设置“MC_Axis000(0)”，打开轴基本设置画面。

按如下所示变更轴基本设定

“轴号” 0

“轴使用” 使用的轴

“轴类型” 伺服器轴

“输出设备1” 节点：1 AZD2A-KED(E001)

PLC的设定～ 轴设置

Sysmac studio
轴号

AZ多轴
AXIS

3 2 1 0

4 3 2 1

多轴驱动器的"AXIS"标记与Sysmac studio的"轴号"的关系
如右图所示。
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③ 点击“详细设置”→“输出(控制器到设备)”,打开输出变量分配画面。

输出、输入、数字输入变量分配如下。

PLC的设定～ 轴设置
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④ 同样方法，进行其他的轴设定。

PLC的设定～ 轴设置
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功能名称 Axis1 Axis2 Axis3 Axis4

输
出

(控
制
器
到
设

备
)

1.控制字 6040h-00.0 6840h-00.0 7040h-00.0 7840h-00.0

3.目标位置 607Ah-00.0 687Ah-00.0 707Ah-00.0 787Ah-00.0

5.目标速度 60FFh-00.0 68FFh-00.0 70FFh-00.0 78FFh-00.0

11.操作模式 6060h-00.0 6860h-00.0 7060h-00.0 7860h-00.0

21.锁存功能 60B8h-00.0 68B8h-00.0 70B8h-00.0 78B8h-00.0

输
入
(设

备
到

控
制
器
)

22.状态字 6041h-00.0 6841h-00.0 7041h-00.0 7841h-00.0

23.反馈位置 6064h-00.0 6864h-00.0 7064h-00.0 7864h-00.0

27.操作模式显示 6061h-00.0 6861h-00.0 7061h-00.0 7861h-00.0

40.锁存状态 60B9h-00.0 68B9h-00.0 70B9h-00.0 78B9h-00.0

41.锁存位置1 60BAh-00.0 68BAh-00.0 70BAh-00.0 78BAh-00.0

42.锁存位置2 60BCh-00.0 68BCh-00.0 70BCh-00.0 78BCh-00.0

43.错误代码 603Fh-00.0 683Fh-00.0 703Fh-00.0 783Fh-00.0

数
字
输
入

28.正转侧驱动禁止输入 60FDh-00.1 68FDh-00.1 70FDh-00.1 78FDh-00.1

29.反转侧驱动禁止输入 60FDh-00.0 68FDh-00.0 70FDh-00.0 78FDh-00.0

32.编码器Z相检测 60FDh-00.20 68FDh-00.20 70FDh-00.20 78FDh-00.20

33.原点附近输入 60FDh-00.2 68FDh-00.2 70FDh-00.2 78FDh-00.2

37.外部锁存输入1 60FDh-00.16 68FDh-00.16 70FDh-00.16 78FDh-00.16

38.外部锁存输入2 60FDh-00.17 68FDh-00.17 70FDh-00.17 78FDh-00.17

PLC的设定～ 轴设置
⑤ 对应表如下所示。 ※双轴型设定
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_BPLC的设定～ 轴设置
⑥ 其它设置、回零设置【非必要，请按照实际情况设定】

※ 本手册设定轴1使用滑台机构，请按照实际使用的导程进行设定

搭载精密平台步进电机
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_BPLC的设定～ 轴设置
⑥ 其它设置、回零设置【非必要，请按照实际情况设定】
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_BPLC的设定～ 轴设置
⑥ 其它设置、回零设置【非必要，请按照实际情况设定】

※ 本手册设定轴2使用
带编码器电机，请按照
实际使用情况进行设定

带编码器步进电机
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OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_BPLC的设定～ 轴设置
⑥ 其它设置、回零设置【非必要，请按照实际情况设定】
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运动控制的运行方法

轴动作编程
1. 全局变量设定

2. 梯形图（励磁ON、原点返回、定位运行）

3. 重编译控制器

4. 程序传送

5. 动作确认

对以下程序的制作进行说明 。
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1. 进行全局变量设定。

① 双击“编程>数据>全局变量”。

② 右键单击“全局变量画面”，选择“新建”。

轴动作编程

①
②
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③ 在添加的行中输入以下参数。

将输入信号使用的参数作为BOOL型、运行信息使用的参数作为LREAL型输入。

轴动作编程



29

OMRON_NJ_CVD4轴_ECT_CSP_SETUP_B

2. 创建梯形程序。

① 双击“编程>POUs>程序>Program0>Section0”。

将显示一个空的梯形图，选择连接线。

②按下右边的“工具箱>梯形图工具”中的接点或键盘上的“C ”键添加接点。

该接点设为C_ON_0，用于励磁电机。

轴动作编程

①

②
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3. 创建功能块：

① 空白处右击；

② 选择“插入功能块” ；

③ 输入功能块名称“MC_Power”，并选择；

④ 修改各变量名称。

① ③

②

④
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4. 插入新回路、功能块：

① 空白处右击；

② 选择“插入回路（向下）” ；

③ 插入接点；

④ 修改接点性质为“上微分”；

⑤ 插入“MC_MoveAbsolute”功能块；

①

③

②

④

⑤
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5. 同理，插入其它功能块：

轴1其它程序例

轴2程序例

※ 上述程序为设立范例，请按照实际使用设定。
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6. 进行编译控制器。从菜单栏中选择“工程>编译控制器”。如果编译成功，输出
窗口将显示“编译结束"。

轴动作编程

至此，完成追加程序。
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7.将程序传送至PLC。

① 为了与PLC进行通信，请接通PLC的电源，连接PC-PLC间的电缆线。

菜单选择“控制器>在线”，与PLC连接。

轴动作编程
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② 连线成功后，图标栏底部会显示一条黄线。在线状态下，从菜单栏中选择
“控制器>传送中>传送到控制器”。

轴动作编程
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③ 显示“传送到控制器]” 窗口。不变更复选框选择“执行”。

轴动作编程
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④ 显示确认对话框，请选择“是”。

PLC从运行模式进入编程模式。

⑤ 传送完成后将显示对话框，选择“是” 。

PLC将从编程模式返回到运行模式。

⑥ 切换到运行模式后，将显示对话框，选择“确定”。

至此，程序传送完成。

轴动作编程
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8.确认程序的运行。

① 选择菜单栏上的“视图>监视窗口”，显示监视窗口。

轴动作编程
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② 在监视窗口中添加以下变量。下表显示了PLC的输入输出状态。

轴动作编程

※ 只能在红框内追加。由于之前已经定义过，所以在输入时会自动显示候选项。

※
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③ 励磁电动机。

将励磁指令关联的C_ON_0设定为TRUE，则可以励磁电动机。

此时，驱动器的响应MC_Axis000.Status.Ready为True。

轴动作编程

点击变更为True

可以确认电动机的励磁
状态变为True/False

MC_Axis000.Status.Ready没有为ON时,请确认驱动器前面的LED状态。查
看是否发生Alarm或主电源是否正常供电。
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④ 执行原点返回。

指令位置(MC_Axis000.Cmd.Pos) 为0。

轴动作编程

原点返回完成,
位置为0

※ 指令位置(MC_Axis000.Cmd.Pos)具体反映的是指令位置还是反馈位置，
根据使用马达（带编码器）以及驱动器设定而定。
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⑤ 执行定位运行。

在执行定位运行之前，请将电动机励磁。励磁后，设定定位距离以及速度，
将MoveAbsolute_0的接点设定为ON。由此开始定位动作。

轴动作编程

至此,完成运动控制的运行测试。

设定定位距离
以及速度

励磁后，将
MoveAbsolute_0的接点

设定为ON
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修订记录 内容

2025年1月 作成
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