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NJ系列 NJ501 CPU单元

NJ501-4@@@
机器自动化控制器NJ系列

具备机械控制所需的功能及高速性能，同时兼顾工业控制器所需的安

全性、可靠性和维护性的新型控制器，更配备并联机器人控制功能

除了机器人控制之外，还可进行一般的运动控制，最多可控制64个轴

特点

•配备符合并联机器人运动学的专用命令

•实现机器控制的高速化和高精度化

•利用One Control技术，实现传输带和机器人之间的高精度同步

•将图像传感器等传感器传来的信号高速反映到机器人控制上

•减少机器开发工时

•利用One语言（梯形图、 ST）  ，从序列控制到机器人控制均可适用

•从图像传感器到机器人，利用One Software （Sysmac Studio）即可启动

•利用符合IEC61131-3 （及JIS B 3503）标准的命令，可对运动控制乃至机器人控制进行编程

•实现装置的省空间化

•利用One Controller，最多可控制8台并联机器人

•利用One Network （EtherCAT），可连接机械控制所需的视觉装置和驱动设备、 I/O等的输入输出设备。
*根据系统中使用的轴数不同，可控制的机器人台数也不同。

Sysmac是欧姆龙株式会社产FA设备产品在日本及其他国家的商标或注册商标。
Windows是美国Microsoft Corporation在美国及其他国家的注册商标。
EtherCAT是德国Beckhoff Automation GmbH授权的专利技术，同时也是注册商标。
其他记载的公司名称和产品名称等均为各公司的注册商标或商标。
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种类

关于海外标准
• 符号规定如下所示。U：UL、U1：UL（I类2区危险场所用产品）、C：CSA、UC：cULus、UC1：cULus（I类2区危险场所用产品）、CU：cUL、N：NK、L：劳埃
德、 CE：EC指令、 KC：符合韩国电波法。

• 关于使用条件请另行咨询。

NJ501 CPU单元

*根据系统中使用的轴数不同，可控制的机器人台数也不同。

自动化软件 Sysmac Studio
新购买时，请同时购买DVD和授权号。 DVD和授权号也可单独购买。授权版中不含DVD媒体。

*Sysmac Studio备有多授权产品 （3、 10、 30、 50授权）。
注 ：使用本CPU单元时，需要机器人用授权号。详情请咨询本公司销售人员。

推荐的EtherCAT／EtherNet/IP通信电缆
关于推荐的EtherCAT／EtherNet/IP通信电缆，请参见“NJ系列 NJ501 CPU单元”的数据表。

CPU单元附件

CPU单元附带下列附件。

一般规格

关于NJ系列 NJ501通用规格，请参见“NJ系列 NJ501 CPU单元”的数据表。

性能规格

• 进行机器人控制时，请选择G5系列中内置AC伺服驱动器EtherCAT通信、且带绝对值编码器和制动器的产品。

• 进行机器人控制时， EtherCAT通信周期为1ms以上。

关于NJ系列 NJ501通用规格，请参见“NJ系列 NJ501 CPU单元”的数据表，其中J501-45□□对应NJ501-1500， NJ501-44□□对应

NJ501-1400， NJ501-43□□对应NJ501-1300。

产品名称

规格

机器人
控制台数

消耗电流（A）

型号
海外
标准

输入输出点数/
构成单元安装台数

（最多扩展机架数）
程序容量 变量容量

运动
轴数

5V
系列

24V
系列

NJ501
CPU单元

2560点/40台
（最多3个扩展机架）

20MB
2MB：
断电保持
4MB：
非断电保持

64

最多8台 *

1.90 ―

NJ501-4500

UC1、
N、L、
CE、
KC

32 NJ501-4400

16 NJ501-4300

16  1台 NJ501-4310

产品名称 规格 型号
海外
标准授权数量 媒体

Sysmac Studio
标准版本
Ver.1.□□

Sysmac Studio是一款提供统合开发环境的软件，主要用于NJ/NX
系列等机器自动化控制器，以及EtherCAT从站等的设定、编程、
调试、维护。

可在以下环境中运行。
OS： Windows XP（Service Pack3或更高版本、 32bit版）/Vista

（32bit版）/7（32bit版/64bit版）/8（32bit版/64bit版）

Sysmac Studio标准版本的DVD媒体中包含EtherNet/IP、
DeviceNet、串行通信、显示器画图工具 （CX-Designer）  。

无
（仅媒体）

DVD SYSMAC-SE200D ―

1授权版
* ― SYSMAC-SE201L ―

项目 规格

电池 CJ1W-BAT01

端盖 CJ1W-TER01 （CPU机架的右端需要）

终端板 PFP-M （2个）
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功能规格

关于NJ系列 NJ501通用规格，请参见“NJ系列 NJ501 CPU单元”的数据表。

NJ501-4□□□专用的支持功能一览表

表示除NJ501-1□00的功能之外， NJ501-4□□□所支持的功能。

单元版本和机器人版本的种类

单元版本/机器人版本和Sysmac Studio的关系

CPU单元的单元版本和Sysmac Studio的版本有对应关系。

一般情况下请组合使用对应的版本。

注 ：如果Sysmac Studio的版本较旧，可使用的功能为Sysmac Studio版本所对应的CPU单元的单元版本所配备的功能。
  CPU单元的单元版本较旧时，请在Sysmac Studio项目的设备选择画面中，选择所连接CPU单元的单元版本。可使用的功能为CPU单元的单元版本所配备的功能。

由于单元版本、 Sysmac Studio版本的更新，支持功能的追加和变更一览表

关于NJ系列 NJ501通用规格，请参见“NJ系列 NJ501 CPU单元”的数据表。

外部接口

关于外部接口，请参见“NJ系列 NJ501 CPU单元”的数据表。

外形尺寸

关于外形尺寸，请参见“NJ系列 NJ501 CPU单元”的数据表。

相关手册

关于本产品的手册，请咨询本公司销售人员。

关于NJ系列 NJ501通用规格的相关手册，请参见“NJ系列 NJ501 CPU单元”的数据表。

项目
NJ501-

4500 4400 4300 4310

机器人控制
轴组

多轴协调控制 传输带追踪 使机器人根据传输带的运动，同步运动到规定位置的功能

多轴协调控制辅助 运动学设定 对机器人控制所需的参数进行设定的功能

辅助功能 监视功能 检查工作区域 监视机器人运行范围的功能

机型 型号 单元版本 机器人版本

NJ501 CPU单元 NJ501-4@@@ 单元Ver.1.02或更新版本 机器人 Ver.1.00或更新版本

CPU单元的单元版本 CPU单元的机器人版本 Sysmac Studio对应的版本

Ver.1.13
Ver.1.03

Ver.1.17
Ver.1.12 Ver.1.16
Ver.1.11 Ver.1.15
Ver.1.10 Ver.1.02 Ver.1.14
Ver.1.09 Ver.1.02 Ver.1.13

Ver.1.12
Ver.1.11
Ver.1.10

Ver.1.08
Ver.1.02

Ver.1.01

Ver.1.07

Ver.1.00

Ver.1.08
Ver.1.06 Ver.1.07
Ver.1.05 Ver.1.06
Ver.1.04 Ver.1.05
Ver.1.03 Ver.1.04
Ver.1.02 Ver.1.03



201504

SBCZ-CN5-010F CSM_2_2_0217




