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OMRON NX_EtherNet/IP+AZ

※ EtherNet/IP™は、ODVAの商標です。

安装手册 EtherNet/IP™編

・AZ系列
EtherNet/IP对应驱动器

OMRON   NX1P2-1140DT
通过Sysmac Studio安装
对EtherNet/IP通信的连接和简单操作流程作介绍。

更新日期 2019年10月16日
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(1)在构筑实际系统时，请务必确认构成系统的各机械，各装置的规格。并有余地地对其规格
和性能进行使用。另外，为了将发生事故时的危险性降到最低，请进行安全回路设计等安全
对策。

(2)为了能安全使用系统，请事先准备好构成系统的各机械，各装置的操作手册和说明书。并
在确认包括“安全注意事项”，“使用须知”等注意事项后进行操作。

(3)请客户自行确认系统应当适用的规格及法规。

(4)未得到东方马达中国总公司的许可，禁止对本资料的一部分或全部进行复写，翻印，转发。

(5) 本资料记载内容为2019年10月的信息。因手册内容的改善等需要，我司可能会无预告对
本资料的内容进行变更。

(6)本资料只记载了到机器通讯成立为止的操作顺序。未记载关于机械的个别操作，设置以及
接线 方法的相关内容。关于通讯连接顺序以外的内容，请参阅该产品说明书，或直接向厂家
进行咨询。

注意事项
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■对象商品
・EtherNet/IP对应产品：AZ系列 AC电源输入／DC电源输入
※搭载AZ产品的电动传动装置亦适用。

连接机型和说明书

■准备
请准备好使用说明书及用户手册。

可以从ORIENTALMOTOR主页上下载。

※以下记载内容为AZ系列AC电源输入型，请参考。请按需要准备说明书。

AZ系列
EtherNet/IP对应驱动器

① HM-60259 AZ系列 功能篇

② HM-60381 AZ系列/搭载AZ系列电动传动装置

EtherNet/IP TM对应驱动器

用户手册

③ HM-60374
英语

AZ系列/搭载AZ系列电动传动装置

EtherNet/IP TM对应驱动器

驱动器篇
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Sysmac Studio

Ethernet电缆

项目 型式

CPU模块 NX1P2-1140DT
（OMRON）

设定软件 Sysmac Studio
（OMRON）

AZ驱动器 AZD-AEP

支援软件 MEXE02 版本4

NX1P2-1140DT

AZD-AEP

OMRON
NX1P2

PORT1EtherNet/IP

PORT2EtherCAT
NET RUN

NET ERR

LINK/ACT

PORT1 EtherNet/IP

NET RUN

NET ERR

LINK/ACT

PORT2 EtherCAT

POWER

RUN

ERROR

BUSY

SD PWR

SD BUSY

IN

OUT

EtherCAT
EtherNet/IP

多端口
转发器

使用
PORT1 Ethernet/IP

Ethernet电缆

MEXE02 Ver.4

系统构成图

http://ord.yahoo.co.jp/o/image/SIG=12kt8uub5/EXP=1347444030;_ylt=A3JuNG..C09QUOIADSmU3uV7;_ylu=X3oDMTBhaTVyaTNoBHZ0aWQDSVMwMDE-/*-http:/www.dospara.co.jp/5goods_pc/img/note_pic/altemis_tc/1.jpg
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192.168.250.2 192.168.250.3

混合控制系统
αSTEP

AZ AC输入

192.168.250.1

主机

混合控制系统
αSTEP

AZ AC输入

驱动器

192.168.250.100

IP地址设定例

【Point】
・同一网络不能使用同一IP地址
・以下为C类IP地址

驱动器

http://ord.yahoo.co.jp/o/image/SIG=12kt8uub5/EXP=1347444030;_ylt=A3JuNG..C09QUOIADSmU3uV7;_ylu=X3oDMTBhaTVyaTNoBHZ0aWQDSVMwMDE-/*-http:/www.dospara.co.jp/5goods_pc/img/note_pic/altemis_tc/1.jpg
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AZ驱动器IP地址设定

IP地址设定开关：00h

→「０」

→「０」

→「０」

→「０」

IP地址的设定方法有以下三种。
- 使用驱动器正面的IP地址设定开关
- 使用 DHCP动态设定IP地址

- 使用 MEXE02静态设定IP地址

在此介绍使用MEXE02的静态设定IP地址的方法。
将AZ驱动器的“IP地址设定开关”设定为0(00h)，并使用MEXE02设定IP地址。

设定AZ驱动器IP地址。

■AZ驱动器“IP地址设定开关”的设定

IP地址设定开关：00h

AC电源驱动器 DC电源驱动器
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举例介绍将IP地址设定为 192.168.250.2 的方法。

■使用MEXE02设定IP地址

AZ驱动器IP地址设定

１．启动MEXE02。
２．将USB线连接电脑和AZ驱动器。
３．打开AZ驱动器电源。
４．选择产品。

确认产品。
※没有显示时，请重新确认接线和电源连接情况。
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设定IP地址为 192.168.250.2 。

AZ驱动器IP地址设定

※其他设定（显示单位、分辨率等）请结合使用的电动机或传动装置做相应调整。
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AZ驱动器IP地址设定
数据写入驱动器。

重启驱动器电源
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启动Sysmac Studio

启动Sysmac Studio，新建工程。

请输入项目名

请选择您使用的产品型号
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CPU单元的IP地址设定
设定CPU组合的IP地址。

双击
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获取EDS文件

搜索产品输入“AZD-AEP”

点击数据下载的“〇”

在数据下载一览的“资料”中有EDS文件

EDS文件可以从ORIENTALMOTOR主页上下载。
https://www.orientalmotor.co.jp/
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安装EDS文件
将EDS文件安装到Sysmac Studio。
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点击“内置EtherNet/IP端口设置
”之后，鼠标右键选择“编辑”。

“内置EtherNet/IP端口设置 连接设置”

点击“目标设备”，
在“目标设备”下方的红框内鼠
标右键，选择“显示EDS库”。

安装EDS文件
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追加成功

展开再确认。

安装EDS文件

※选择下载的EDS文件

打开
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登录目标设备

将AZ驱动器登录到目标设备。

※输入在“AZ驱动器IP地址设定”中设定的IP地址。

追加成功
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设定数据类型
为了控制AZ驱动器，设定数据类型。
■设定联合体以便控制bit

双击

↑点击此处

输入数据类型的“名称”。
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新建联合体的成员。

鼠标右键，选择“新建成员”。

输入成员的“名称”和“基本类型”。

使用同样步骤，如下追加新成员“WordData”。

设定数据类型
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设定基本类型

■设定控制AZ驱动器的结构体

↑点击此
处

输入基本类型的“名称”。
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新建结构体的成员。

鼠标右键，选择“新建成员”。

输入成员的“名称”和“基本类型”。

设定基本类型
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使用同样的步骤输入以下内容。

使用“新建数据类型”，输入“STR_AZD_MSG_IN”。

设定基本类型
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登录全局变量

设定用于标签数据连接用的全局变量。

双击

输入全局变量的“名称”，“数据类型”以及“网络公开”信息。

↑点击此
处
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鼠标右键，选择“新建”。

追加全局变量“AZD-MSG_IN”。

登录全局变量
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双击

全局变量“AZD_MSG_OUT”添加注释。

点击

登录全局变量
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成员“FIXED_IN”-“BoolData” 和 “WR_REQ”-“BoolData”添加注释。

登录全局变量
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点击

双击

登录全局变量
全局变量“AZD_MSG_IN”添加注释。
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成员“FIXED_OUT”-“BoolData” 和 “RW_STAT”-“BoolData”添加注释。

登录全局变量
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任务设置
为确保数据的同步性，设定变量刷新任务。

双击

“数据类型”自动显示。
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使用相同步骤，输入“AZD_MSG_IN”。

任务设置
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标签登录
登录标签组。

选择“内置EhterNet/IP端口
设置”之后，鼠标右键。
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登录成功

标签登录
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连接设定

设定目标变量，起始变量等进行连接设定。

选择“192.168.250.2 AZD-AEP 版本 1”
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②双击目标变量

“Ctrl”＋空格键

进行“输入”设定。
①确认连接I/O类型为
“Exclusive Owner”

③起始变量选择
“AZD_MSG_IN”

④连接类型选择
“Point to Point connection”

⑤RPI[毫秒]设定为“ 10.0 ”
※请根据系统设定

⑥超时值为“RPI×4”

连接设定

回车键
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回车键

①双击目标变量

②起始变量选择
“AZD_MSG_OUT”

③连接类型选择
“Point to Point connection”

连接设定
使用同样步骤，进行“输出”设定。

“Ctrl”＋空格键



35

OMRON NX_EtherNet/IP+AZ
工程数据的传送

打开控制器和AZ驱动器的电源。执行“检查所有程序”。

确认“错误”，“警告”都为“0”。
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执行“重编译控制器”。

工程数据的传送

确认“错误”，“警告”都为“0”。
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设定控制器的连接方法。

■设定电脑配适器的IP地址。
Windows10 设定例
打开“控制面板”→“网络和共享中心”。

点击

工程数据的传送
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最后关闭窗口，设定完成。

工程数据的传送
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■设定控制器的通信设定。

确认“测试成功”。

工程数据的传送
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将控制器改为在线状态。

显示黄色线。

工程数据的传送

↓显示内容根据控制器的状态不同而不同。
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向控制器传送工程数据。

工程数据的传送

※去掉打勾。
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请确认同步处理完成。

工程数据的传送
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OMRON
NX1P2

PORT1EtherNet/IP

PORT2EtherCAT
NET RUN

NET ERR

LINK/ACT

PORT1 EtherNet/IP

NET RUN

NET ERR

LINK/ACT

PORT2 EtherCAT

POWER

RUN

ERROR

BUSY

SD PWR

SD BUSY

IN

OUT

EtherCAT
EtherNet/IP

■欧姆龙
NX1P2-1440DT

NET RUN
NET ERR
LINK/ACT

：绿灯亮
：不亮灯
：黄灯闪

确认EtherNet/IP通信是否成功。

通信成功，各个产品的LED指示灯如下。

EtherNet/IP通信确认

AC电源驱动器
■AZ系列

PWR/ALM
MS
NS

：绿灯
亮
：绿灯
亮
：绿灯
亮
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监视窗口设定
在监视窗口登录设备，进行试运转。
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回车键

“Ctrl”＋空格键

点击

登录监视设备。

点击 回车键

“Ctrl”＋空格键

选择
“AZD_MSG_OUT”

追加成功

监视窗口设定
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选择
“AZD_MSG_IN”

使用同样步骤，输入“AZD_MSG_IN”。

追加成功

监视窗口设定

点击 “Ctrl”＋空格键

回车键
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输出信号的确认

例：使用固定I/O(OUT)，确认驱动器的输出信号

※显示情况，根据使用的电动机和驱动器不同而不同。

使用监视窗口，确认AZ驱动器状态。

例) READY=True
驱动器运行准备完成

固定I/O(OUT)
Bit显示
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连续运行

将固定I/O（ＩＮ）的RV-POS设定为“TRUE”，电动机朝CCW方向运行。
运行速度为运行数据No.0中设定的速度。（出厂值为1000Hz）

固定I/O(IN)

停止：选择“FALSE”

运行：选择“TRUE”
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定位运行

演示如何使用驱动器正面的HOME PRESET键，将当前位置设定为“0”。
(此设定的目的是为了可以在之后进行定位运行时，更容易确认电动机是否正常工作。)

1.长按 HOME PRESET按钮一秒。
【步骤】

2. PWR/ALM LED的红色和绿色灯同时闪烁。
（颜色重叠视觉上为橘色。）

3. 在闪烁后三秒以内，重新再按一下HOME 
PRESET按钮。

4. PWR/ALM LED设定为绿灯（不闪烁）。
当前位置成功设定为“0”。

HOME PRESET按钮
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写入运行数据No.0 “位置”信息。

①输入“写入参数ID”和“写入数据”
WR_PID 3073(运行数据No.0的“位置”)
WR_DATA   5000(位置5000step)

②设定写入要求。
将WR_REQ – BoolData[0](WR-REQ)设定为
TRUE。
※在ON边缘触发执行写入。

※使用“AZD_MSG_OUT”。

② ④

①

执行定位运行
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确认写入是否成功。

③确认WR-REQ的应答。
确认RW_STAT – BoolData[8](WR-END) 为“True” 。

※使用“AZD_MSG_IN”。

④将写入要求设定为无效。(参照上一页)
将WR_REQ – BoolData[0](WR-REQ)设定为“FALSE”。

③

执行定位运行
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执行定位运行。

⑤

⑤执行定位运行。
将FIXED_IN - BoolData[3](START)设定为“TRUE”。

电动机开始运行后，将其设定为“FALSE”。

※使用“AZD_MSG_OUT”。

执行定位运行
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AZ系列搭载了直接数据运行功能。
直接数据运行是指，可以将“数据写入”与“运行开始”同时进行的模式。
适用于，需要频繁更改位置（移动量）、速度等运行数据，或需要对位置进行微调的用途。

直接数据运行的方法

直接数据运行的执行条件可以选择固定I/O（IN）的ON边缘触发（ Edge Trigger ）或ON水
平触发（Level Trigger） 。条件在固定I/O（IN）的TRIG-MODE中选择。
另外，直接数据运行会根据TRIG-MODE的设定，发生意料之外的电动机突然起动等状况。
执行运行时，请多留意。

使用ON边缘触发（ Edge Trigger ）执行时
→TRIG为ON的同时，开始直接数据运行。

使用ON水平触发（Level Trigger）执行时
→ 将TRIG保持在ON的状态。直接数据运行的运行数据被更新的同时，开始直接数据运行。
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直接数据运行的执行条件可以选择固定I/O（IN）的ON边缘触发（ Edge Trigger ）或ON水平触
发（Level Trigger） 。条件在固定I/O（IN）的TRIG-MODE中选择。

■使用ON边缘触发（ Edge Trigger ）执行时

①输入直接数据运行的数据。
DIRECT_OPTYPE 2(相对定位运行)
DIRECT_TPOS 5000(位置5000step)
DIRECT_TSPD 1000(速度1000Hz)
DIRECT_ACC 500(起动/变速斜率
0.5kHz/s)
DIRECT_DEC 500(停止斜率0.5kHz/s)
DIRECT_CRNT 1000(运行电流100.0％)
②执行直接数据运行。
将FIXED_IN – BoolData[8](TRIG)设定为
“TRUE”。
电动机开始运行后，将其设定为“FALSE”。

※使用“AZD_MSG_OUT”。

直接数据运行 ON边缘触发（ Edge Trigger ）

①

②
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■使用ON水平触发（Level Trigger）执行时
说明如何将直接数据反映触发设定为“位置”，执行直接数据运行的方法。
将直接数据反映触发设定为“位置”。

②

①

※使用“AZD_MSG_OUT”。
①输入“写入参数ID”和“写入数据”。
WR_PID 24852(直接数据运行反映触发）
WR_DATA   -5(位置)

②设定写入要求。
将WR_REQ – BoolData[0](WR-REQ) 设定为
“TRUE”。
※在ON边缘触发执行写入。

④

直接数据运行 ON水平触发（Level Trigger）
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确认写入是否成功。

③确认WR-REQ的应答情况。
确认“RW_STAT – BoolData[8](WR-END) ”是
否为“True”。

※使用“AZD_MSG_IN”。

④将写入要求设定为无效。(参照前一页)
将“WR_REQ – BoolData[0](WR-REQ)”设定为
“FALSE”。

③

执行定位运行
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①输入直接数据运行的数据。
DIRECT_OPTYPE 2(相对定位)
DIRECT_TPOS 5000(位置5000step)
DIRECT_TSPD 1000(速度1000Hz)
DIRECT_ACC 500(起动/变速斜率
0.5kHz/s)
DIRECT_DEC 500(停止斜率0.5kHz/s)
DIRECT_CRNT 1000(运行电流100.0％)

①

②将TRIG-MODE设定为“水平触发”。
将“FIXED_IN – BoolData[9](TRIG-MODE)”
设定为“TRUE”。

②

※使用“AZD_MSG_OUT”。

输入直接数据运行的数据，将TRIG_MODE设定为“水平触发”。

直接数据运行 ON水平触发（Level Trigger）
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执行直接数据运行。

③
③执行直接数据运行。
将FIXED_IN – BoolData[8](TRIG) 设定为“TRUE”。

直接数据运行 ON水平触发（Level Trigger）
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变更直接数据运行的“位置”信息，开始运行。

④

④变更“直接数据运行 位置”
DIRECT_TPOS     10000（位置10000）

执行直接数据运行。

※之后只要变更直接数据运行的“位置”信息，
就会执行运行。
※解除直接数据运行，
请将“FIXED_IN – BoolData[8](TRIG) ”设定
为“FALSE”。

直接数据运行 ON水平触发（Level Trigger）
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