
 
NXDシリーズ 

HDオプション NJ コントローラ接続編 取扱説明書 

読み替えガイド 

NXDシリーズは CKD日機電装株式会社製の VPHシリーズをベースとした製品です。 

本取扱説明書をお読みいただく際は、以下の読み替えガイドとあわせてお読みください。 

NXDシリーズに関するお問い合わせは、当社（CKD株式会社）の最寄りの営業所にご相談ください。 

1. 読み替え表について 

本取扱説明書の記載の一部及び Sysmac Studio上の表示は、以下の表に従って読み替えを 

お願いします。 

 

読み替え前 読み替え後 

CKD日機電装株式会社 CKD株式会社 

VPH NXD 

弊社τシリーズモータ 弊社モータ 

τDISCモータ 回転型モータ 

VPH DES NXD DES 

NCR-HD NXD-HD 

S-ABS2/3/4 S-ABS2/3/4/S-iABS 

 

2. 関連取扱説明書について 

本資料の関連取扱説明書は以下となります。 

⚫ TI-14251 HDオプション主要機能 

⚫ TJ-40740 HDオプション 通信編 

 

3. τリニアに関する記載ついて 

CKD日機電装株式会社製τリニアシリーズは NXDシリーズの接続対象外です。 
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はじめに 
 

このたびは、AC サーボドライバ＜VPH HD シリーズ＞をご採用いただき、まことにありがとうございます。ご利用の前

に本書をよくお読みいただき、本装置の性能を十分にご活用いただけますようお願いいたします。VPH シリーズ装置

本体の取扱説明書と併せてご利用ください。 

 

 

 

EtherCAT の商標について 

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。 

 

 

 

 

 

用語定義 

この取扱説明書の本文中においては、特に断りのない限り以下の用語にて表記します。 

使用用語 用語内容 

本書 VPH HD シリーズ技術資料 NJ コントローラ接続編 

装置、本装置 弊社 AC サーボドライバ（VPH HD シリーズ） 

モータ 弊社τシリーズモータ 

VPH DES VPH Data Editing Software（VPH 専用編集ソフト） 

P*** パラメータ番号（"***"は数字 3 桁） 

 

 

安全上のご注意 

 

据え付け、配線、運転、保守点検、異常診断と対策等の前に必ず本書とその他の関連取扱説明書類を全て熟読し、

正しくご使用ください。 

機器の知識、安全上の情報、そして注意事項の全てについて習熟してからご使用ください。 

  



本書について 

 

本書では、NJ コントローラの接続について説明しております。 

ご使用になる装置の据え付け，配線，使用方法，保守点検，異常診断・対策等及び設定，表示については以下の

別冊取扱説明書を併せてご覧ください。 

データ通信を正しく行うために、この資料の内容を充分ご理解下さい。 

 

【関連取扱説明書】 

TI-14520「VPH Series HD Type τDISC」   VPH HD τDISC 版取扱説明書 

TI-14530「VPH Series HD Type τLINEAR」   VPH HD τリニア版取扱説明書 

TJ-40740「VPH Series HD Type Communications manual」 VPH HD 通信プロトコル資料 

 

この資料の改訂権利は、いかなる場合にも CKD 日機電装㈱が保有し、予告なく変更する場合があります。CKD 日

機電装㈱からの情報は、正確かつ信頼できるものではありますが、特別に保証したものを除いては、その使用に対

しての責任は負いかねます。 
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第１章 概 要 
 

本書は、VPH-HD Series EtherCAT 対応 AC サーボドライバ（以降本装置と称す）に関して、EtherCAT 通信をする上

で通信設定及びオムロン（株）殿 NJ コントローラとの接続に関して記します。 

 

NJ コントローラの詳細については、オムロン（株）殿が発行している関連マニュアル及び以下の接続ガイドを参照して

ください。 

・マシンオートメーションコントローラ NJ シリーズ モーション機器接続ガイド（EtherCAT®接続） 

日機電装株式会社 AC サーボドライバ編（VPH-HD シリーズ）  Man.No.：SBCX-067* 
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第２章 接続設定 
 

２‐１ 装置の外観 

 

本装置の装置外観を以下に示します。 

 

 
 

図 ２-１ VPH-HD タイプ装置外観 

  

ノードアドレススイッチ 

EtherCAT 

ステータス LED 

EtherCAT コネクタ(IN) 

EtherCAT コネクタ(OUT) 
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２‐２ 通信ケーブルの接続 

 

本装置の上側コネクタにマスタ機器または前軸のスレーブ機器を接続し、下側コネクタに後軸のスレーブ機器を接

続してください。 

 

接続例） 

 

 

※：NJ コントローラ及び R88D-KN は、オムロン殿の製品です。 

 

図 ２-２ 通信ケーブル接続例 

 

 

２‐３ 本装置の通信設定及び通信状態 

 

２‐３‐１ ノードアドレススイッチ設定 

 

本装置のノードアドレスを設定します。 

（設定値が00の場合は、マスタ機器から設定されたノードアドレスが有効となります。） 

電源投入時の設定が反映されますので、電源投入中に変更しても無効となります。 

 

 

 

図 ２-３ ノードアドレススイッチ 

  

NJ コントローラ 
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２‐３‐２ ステータス LED 

 

ステータスLEDにEtherCATの通信状態を表示します。 

 

図 ２-４ ステータスLED 

 

表 ２-1 ステータス LED 対応表 

名称 色 状態 内容 

RUN 緑 

消灯 通信ステートマシン(ESM)が「INIT」状態 

ブリンキング 通信ステートマシン(ESM)が「PRE-OPERATION」状態 

シグナルフラッシュ 通信ステートマシン(ESM)が「SAFE-OPERATION」状態 

点灯 通信ステートマシン(ESM)が「OPERATION」状態 

ERR 赤 

消灯 正常動作 

ブリンキング 通信設定異常 

シグナルフラッシュ 同期異常、通信データ異常 

ダブルフラッシュ ウォッチドッグタイムアウト異常 

L/A 
（IN） 

緑 

消灯 物理層のLINK未確立 

点灯 物理層のLINK確立 

フリッカリング EtherCAT通信データの送受信中 

L/A 
（OUT） 

緑 

消灯 物理層のLINK未確立 

点灯 物理層のLINK確立 

フリッカリング EtherCAT通信データの送受信中 

 

 

 

２‐４ 本装置のパラメータ設定 

 

本装置のパラメータは、NJ コントローラと接続する上で以下の様に設定してください。 

表 ２-2 パラメータ設定項目 

パラメータ 

番号 
対象桁 名  称 設定値 説  明 

P162 ―― 電子ギア比分子 1 本装置の電子ギアは使用しません。 

P163 ―― 電子ギア比分母 1 

P171 ―― 正方向ソフト OT リミット 0 本装置のソフト OT リミットは使用しません。 

P172 ―― 逆方向ソフト OT リミット 0 

P800 1 オーバートラベル 

実行仕様 

0(無効) 本装置の「正方向オーバートラベル(FOT)」「逆

方向オーバートラベル(ROT)」の信号状態を

EtherCAT 通信経由で通知し、NJ コントローラ

側で異常停止処理を行います。 
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２‐５ NJ コントローラの設定 

 

２‐５‐１ ESI ファイルの組込み 

 

・オムロン殿ソフトウェア：Sysmac Studio を起動して、新規プロジェクトまたは既存プロジェクトファイルを開いてく

ださい。 

・構成・設定の EtherCAT(①)をクリックし、画面中央の Master 機器上(②)で右クリックし、「ESI ライブラリ表示」を

選択してください。 

 

図 ２-５ プロジェクトファイル 

 

・ESI ライブラリウィンドウ上の「このフォルダ(③)」をクリックし、表示されたフォルダ内に ESI ファイル「NikkiDenso 

NCR-HD Series.xml」をコピーしてください。 

 

図 ２-６ ESI ファイルのコピー 

 

・上記コピーが完了後、Sysmac Studio を再起動してください。 

 

※「ネットワーク構成照合異常」が発生した場合、別冊資料 TJ-40740「VPH Series HD Type Communications 

manual」を参照し、VPH ソフトバージョン及び ESI ファイル Rev.の対応をご確認ください。 

  

① ② 

③ 

NikkiDenso NCR-HD Series.xml 

をコピー 
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２‐５‐２ 本装置の構成設定 

 

・構成・設定の EtherCAT(④)をクリックし、画面右上のグループから「サーボドライバ(⑤)」を選択後、画面右ウィ

ンドウから「NCR-HD Series（⑥）」をダブルクリックすると、画面中央に「NCR-HD Series（⑦）」が構成れます。 

 
図 ２-７ 本装置の構成設定 

 

２‐５‐３ NJ コントローラの設定 

 

１） PDO マッピング設定 

・上記⑦をクリックし、右ウィンドウ上の PDO マッピング設定の「PDO マッピング設定の編集」をクリックしてくださ

い。 

・PDO マッピング設定の編集ウィンドウ上に、以下の様（赤枠部分）に設定し、「OK」をクリックてください。 

 

図 ２-８ PDO マッピング設定   

④ 

⑦ 

⑤ 

⑥ 
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２） 軸基本設定 

・構成・設定の「モーション制御設定」－「軸設定」－「MC_Axis00*(*)」をクリックし、軸基本設定ウィンドウを表示し

ます。 

・軸基本設定ウィンドウに、以下の様（赤枠部分）に設定してください。 

 

図 ２-９ 軸基本設定 

 

・「詳細設定」をクリックし、以下の様（赤枠部分）に設定してください。 

 

図 ２-１０ 軸基本設定詳細  
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３） 単位変換設定及び位置カウント設定 

・表示単位および位置カウントを設定します。ご使用になるモータにより設定が異なります。 

 

図 ２-１１ 単位変換設定 

 

 

 
図 ２-１２ 位置カウント設定 
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① τ DISC モータをご使用の場合 1 

 

本設定は、下記条件の場合に適用します。 

・1 回転アブソリュートエンコーダを使用 

※[P600：エンコーダタイプ]で「S-ABS2/3/4、R-BiSS」設定時 

・エンコーダ分解能[P061：回転系モータエンコーダパルス数]が 2 のべき乗値以外 

・一方向への無限長送り用途 

 

それ以外の場合は「②τDISC モータをご使用の場合 2」以降の項目を参照してください。 

表 ２-３ 本装置のパラメータ設定 

No. 名称 設定値 

P164 機械移動量 エンコーダ分解能（P061）の 2 のべき乗値の近似値 

P804 通信モード時仕様選択 有効 

 

表 ２-４ 単位変換設定及び位置カウント設定 

項目 設定値 単位 

表示単位 degree － 

モータ 1 回転のパルス数 本装置パラメータ[P164]の値 pulse/rev 

モータ 1 回転の移動量 360 degree/rev 

カウントモード ロータリモード － 

リングカウンタ上限設定値 360 degree 

リングカウンタ下限設定値 0 degree 

エンコーダ種別 絶対値エンコーダ（ABS） － 

 

 

② τ DISC モータをご使用の場合 2 

 

本設定は、下記条件の場合に適用します。 

・1 回転アブソリュートエンコーダを使用 

※[P600：エンコーダタイプ]で「S-ABS2/3/4、R-BiSS」設定時 

表 ２-５ 単位変換設定及び位置カウント設定 

項目 設定値 単位 

表示単位 degree － 

モータ 1 回転のパルス数 本装置パラメータ[P164]の値 pulse/rev 

モータ 1 回転の移動量 360 degree/rev 

カウントモード ロータリモード － 

リングカウンタ上限設定値 360 degree 

リングカウンタ下限設定値 0 degree 

エンコーダ種別 絶対値エンコーダ（ABS） － 
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③ τ DISC モータをご使用の場合 3 

 

本設定は、「①τDISC モータをご使用の場合 1」及び「②τDISC モータをご使用の場合 2」以外の条件の場合に

適用します。 

表 ２-６ 単位変換設定及び位置カウント設定 

項目 設定値 単位 

表示単位 degree － 

モータ 1 回転のパルス数 本装置パラメータ[P061]の値 pulse/rev 

モータ 1 回転の移動量 360 degree/rev 

エンコーダ種別 インクリメンタルエンコーダ（INC） － 

 

 

④ τ リニアモータをご使用の場合 

 

・[P600：エンコーダタイプ]で「L-SEN」設定時 

表 ２-７ 単位変換設定及び位置カウント設定 

項目 設定値 単位 

表示単位 μ m/mm － 

モータ 1 回転のパルス数 1(μ m/mm)÷P062(μ m) pulse 

モータ 1 回転の移動量 1 μ m/mm 

エンコーダ種別 インクリメンタルエンコーダ（INC） － 

 

・[P600：エンコーダタイプ]で「L-LESS」設定時 

表 ２-８ 単位変換設定及び位置カウント設定 

項目 設定値 単位 

表示単位 μ m/mm － 

モータ 1 回転のパルス数 8192 pulse 

モータ 1 回転の移動量 極対間距離 μ m/mm 

エンコーダ種別 インクリメンタルエンコーダ（INC） － 

 

・[P600：エンコーダタイプ]で「L-BiSS」設定時 

表 ２-９ 単位変換設定及び位置カウント設定 

項目 設定値 単位 

表示単位 μ m/mm － 

モータ 1 回転のパルス数 1(μ m/mm)÷P062(μ m) pulse 

モータ 1 回転の移動量 1 μ m/mm 

エンコーダ種別 絶対値エンコーダ（ABS） － 
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・[P600：エンコーダタイプ]で「ENSIS、EnDat」設定時 

表 ２-１０ 単位変換設定及び位置カウント設定 

項目 設定値 単位 

表示単位 μ m/mm － 

モータ 1 回転のパルス数 1(μ m/mm)÷L057(μ m) pulse 

モータ 1 回転の移動量 1 μ m/mm 

エンコーダ種別 絶対値エンコーダ（ABS） － 

 

 

４） 動作設定 

・位置制御時の位置決め完了幅及び完了監視時間を設定します。 

 

図 ２-１３ 動作設定 

 

５） 拡張動作設定 

・使用モータのピークトルク率を設定します。 

 

図 ２-１４ 拡張動作設定  
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６） サーボドライバ設定 

リングカウンタ上限／下限設定値は、以下の初期値をそのまま設定します。 

 

図 ２-１５ サーボドライバ設定 

 

 

 

本設定により NJ コントローラと接続するための最低限の通信設定が完了しました。 

その他項目は、御客様のシステムに適した値を設定してください。 

本設定により NJ コントローラのモーションコマンド（MC_Power，MC_Move 他）が使用できます。 

 

 

 

――以上―― 
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