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500μs

50μs50μs

以往的
PLC

CK3M 单 元 的 连 接 无 需 工 具 ， 可 轻

松换接。此外，紧凑的设计*2

有助于控制柜的小型化。

凭借超高速伺服循环运算，高速高精度控制迈入新领域。

压倒性的运算速度可进一步实现客户装置的高精度化。

超高速同步控制
具有伺服循环50μs /5轴的高水平 *1的运动控制技术。凭借超高速

反馈控制，在精密加工方面可实现高精度的轨迹控制。

*1. 截至2018年3月  本公司调查结果

支持多厂商的驱动器、光栅尺。

摆脱周边设备的限制，引导客户装置发挥出高性能。

支持高性能光栅尺
支持A/B相信号、串行数据 I /F，实现使用高性能光栅尺的高精度

定位控制。

配备EtherCAT® I /F
使用EtherCAT®主站通信端口，可以连接伺服驱动器、变频器、视

觉系统、各种传感器和 I /O等EtherCAT®从站，构成灵活的系统。

支持多种驱动器
支持基于模拟指令（DAC）、DirectPWM的轴控制。能够与高

响应性的音圈电机和精密的直线电机等各种电机相连接，进行精

密的机械动作。

可将客户装置提升的CK3M

【实现纳米级的高精度控制】 【实现较佳的设备构成】

具有高开发自由度的

Programmable Mult i  Axis Control ler架构

客户可创建自己的算法并使其创意成为现实。

紧凑型外壳能够方便地装入控制柜中。

免工具、可进行DIN导轨安装，提升了客户的安装、

更换作业的效率。

采用模块化方式

【通过自定义不断强化】 【像PLC一样便于使用】

高自由度的编程
能够用C语言/Programmable Mult i  Axis Control ler专用语言/G
代码等语言编写客户自有的复杂、专业算法。

免工具＆紧凑

可 以 自 由 编 写 描 绘 专 业

而 复 杂 的 轨 迹 的 机 器 人

机构的控制程序。

除 了 自 定 义 标 准 G 代 码

外 ， 客 户 还 可 安 装 具 备

特定功能的G代码。

自定义伺服算法
可以在控制器内添加自己编写的伺服算法。能够实现针对各种机

械结构的优化控制。

体积约为以往的1/3
(相比UMAC)，节省了控制柜的空间。

凭借高速伺服循环实现高精度的轨迹控制
通过高速接收反馈值并在指令值(目标值)中做出修正，实现更接近

设计值的轨迹控制。

采用模块式外壳，与CK3W单元组合，可实现多种多样的应用。

CK3M
● 通过一个控制器可实现高精度的同步控制
● 可控制多种驱动器，提升设备性能

Programmable Mult i  Axis Control ler广泛应用于要求超高速响应性能的精密直线电机驱动控制、

纳米级定位控制等以半导体制造装置为代表的核心设备，赢得客户的高度评价。

CK3M是在紧凑型外壳中汇集了Programmable Mult i  Axis Control ler的强大运动控制能力、

多厂商和高开发自由度的欧姆龙新一代运动控制器。

为了提升客户装置，突破限制的阻碍，引导装置发挥出高性能。

同步控制

高速接收反馈值并在指令值 (目标值 )中做出修正

驱动器X-Y  工作台

● 使用多个控制器进行控制，难以实现完全的同步控制
● 根据不同的控制器，可连接的驱动器存在限制

以往

工作台用
控制器

X-Y  工作台 驱动器

＋

＋
＋

＋＋
－

＋
－

装入控制系统时，可进行便

于固定的DIN导轨安装。

可进行DIN导轨安装

383.8mm

80mm

90mm

控制周期  ［μs］
400 500

驱动器用
控制器

伺服循环
500μs

300200100

CK3M

*2. 使用CK3W -PD  + CK3M -CPU  + CK3W -AX2台。

目标值 实测值

以往的
PLC

伺服循环伺服循环
50μs

Rapid Flex ib le Capable Easy
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将CK3M与高性能的驱动器、光栅尺和精密的机械机构组合，

可以实现需要高速、高精度控制的各种应用。

通过CK3M，高精度地控制精密的机械机构

实现较佳的设备构成实现纳米级的高精度控制

Appl icat ion example
机床/冲压机

使用放电加工机、水刀切

割、激光加工机、研磨机、

精密冲压机等，实现高速且

超高精度的加工。

应用事例

半导体、FPD制造 /
检查装置

实现了曝光装置、线性涂布

机、点胶机、晶片检查装置

等的超精密动作。

机器人

通过具备客户自有的机器人

机构的装置，实现特殊的机

械机构的控制。

像PLC一样便于使用通过自定义不断强化

精密机械机构示例

由高分辨率的电机和
编码器构成的超精密工作台

由多个直线电机和
光栅尺构成的龙门架机构

客户自有的机器人机构 需要同步控制的多轴机构EasyCapable

MechanismFlex ib leRapid
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软件整合开发环境 ( IDE)

■  轻松调谐

■  IP保护功能

通过自动调谐功能，可轻松地

进行电机的调谐。可通过直观

的操作进行微调。

此外，支持最多 3 个用户的密码设定，可根据开发者、整合者、用户等共享项目的对象人员，

灵活地进行应对。

■  通过指南轻松设定 ■  故障诊断 ■  调试器
只 需 根 据 工 作 流 程 进 行 输 入 ，

即可轻松实现电机等的设定。

根 据 客 户 的 问 题 ， 显 示 正 确 的

故障诊断。

Power Programmable Multi Axis Controller IDE

配备在使用脚本语言编写的

PLC程序及背景下运行的C语言

程序用Microsoft® Visual  
Studio®样式的调试器。

基于Microsoft® Visual Studio®

的整合开发环境(IDE)
可 在 一 个 画 面 中 访 问 C P U 、 硬 件 、

EtherCAT®、坐标系和电机的分配设定。

可使用专用语言
或C语言
可使用类似C语言的专用语言和

C语言。此外，通过在子程序中

安装G代码的动作，还可使用G
代码。

Power Programmable Mult i  Axis Control ler  IDE是基于Microsoft® Visual  Studio®的

整合开发环境。

将Programmable Mult i  Axis Control ler的运动编程、电机设置调谐以及调试和故障诊断

功能整合在一个开发环境中。

拥有轻便且简练的GUI的开发环境通过直观的操作，可进行开发、测试和调整，提升客户

的应用开发的效率。

加密的程序受到密码保护，第三方无法阅览。

最多3个用户的

IP保护

整合者

用户

机械装置制造商  B

机械装置制造商  A

// (Also uses variables declared in forward-kinematic)
csglobal SumLenSqrd;  // Len1^2 + Len2^2
csglobal InvProdOfLens;  // 1/(2*Len1*Len2)
csglobal DifLenSqrd;  // Len1^2 –Len2^2
csglobal InvKinErr;  // Error �ag for routine
csglobal TwoLen1;  // 2*Len1
// Pre-compute additional system constants
&1
SumLenSqrd = Len1 * Len1 + Len2 * Len2
InvProdOfLens = 1.0/(2.0 * Len1 * Len2)
DifLenSqrd = Len1 * Len1 - Len2 * Len2
TwoLen1 = 2.0 * Len1;

// (Also uses variables declared in forward-kinematic)
csglobal SumLenSqrd;  // Len1^2 + Len2^2
csglobal InvProdOfLens;  // 1/(2*Len1*Len2)
csglobal DifLenSqrd;  // Len1^2 –Len2^2
csglobal InvKinErr;  // Error �ag for routine
csglobal TwoLen1;  // 2*Len1
// Pre-compute additional system constants
&1
SumLenSqrd = Len1 * Len1 + Len2 * Len2
InvProdOfLens = 1.0/(2.0 * Len1 * Len2)
DifLenSqrd = Len1 * Len1 - Len2 * Len2
TwoLen1 = 2.0 * Len1;

// (Also uses variables declared in forward-kinematic)
csglobal SumLenSqrd;  // Len1^2 + Len2^2
csglobal InvProdOfLens;  // 1/(2*Len1*Len2)
csglobal DifLenSqrd;  // Len1^2 –Len2^2
csglobal InvKinErr;  // Error �ag for routine
csglobal TwoLen1;  // 2*Len1
// Pre-compute additional system constants
&1
SumLenSqrd = Len1 * Len1 + Len2 * Len2
InvProdOfLens = 1.0/(2.0 * Len1 * Len2)
DifLenSqrd = Len1 * Len1 - Len2 * Len2
TwoLen1 = 2.0 * Len1;

追加逻辑和设定密码

追加逻辑和设定密码

追加逻辑和设定密码

追加逻辑
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追加逻辑

6   |   CK3M

数字 /数字 /
串行 /正弦波串行 /正弦波

功能规格

系统结构示例

软件
Power Programmable 

Mult i  Axis Control ler  IDE

Modbus TCPModbus TCP

产业用
交换式集线器

显示器NB/NA系列 机械自动化控制器
NJ/NX/NY系列

Modbus TCPModbus TCP

数字输入输出数字输入输出 传感器 /驱动器

编码器

编码器

串行

线性编码器

线性编码器

激光源

振镜扫描仪
振镜接口

PWM/数字

Direct  PWMDirect  PWM
模拟（+/-10V）模拟（+/-10V）

伺服电机

FLAG输入FLAG输入

DC 24 VDC 24 V

开关电源
S8VK-S

运动控制

最多运动控制轴数 24（轴单元4轴×4台：16轴、EtherCAT：8轴）

运动控制周期 50 μs/5轴～

控制方式 模拟（Fi l tered PWM、True DAC）、脉冲、Direct  PWM

接口 Ethernet端口、EtherCAT®端口（CPU选项）

反馈 AB相、各种串行编码器、正弦波编码器

存储器
RAM 1GB

Flash 1GB

CK3W单元可连接台数
CPU机架 最多4台（轴接口单元最多2台）

扩展机架 最多4台（轴接口单元最多2台）



产品系列

•  Microsoft®和Visual  Studio®是美国Microsoft  Corporat ion在美国及其它国家或地区的注册商标或商标。

•  EtherCAT®是德国Beckhoff  Automat ion GmbH提供许可的注册商标，相关知识产权由倍福公司所有。

•  屏幕截图的使用已获得微软的许可。

•  记载的其它公司名称和产品名称等是各公司的注册商标或商标。

•  本目录中使用的产品照片和图片中包含示意图，可能与实物有所差异。

•  含有依照Shutterstock.com的授权使用的图像。

产品名称 放大器接口 编码器接口 输出型 型号

轴接口单元

DirectPWM输出

脉冲编码器 /串行编码器
NPN型

CK3W-AX1313N
DA输出（Fi l tered PWM） CK3W-AX1414N
DA输出（True DAC） CK3W-AX1515N
DirectPWM输出 正弦波编码器 /串行编码器 CK3W-AX2323N
DirectPWM输出

脉冲编码器 /串行编码器
PNP型

CK3W-AX1313P
DA输出（Fi l tered PWM） CK3W-AX1414P
DA输出（True DAC） CK3W-AX1515P
DirectPWM输出 正弦波编码器 /串行编码器 CK3W-AX2323P

产品名称 输入点数 输出点数 输入输出型 型号

数字输入输出单元 16点 16点
NPN CK3W-MD7110
PNP CK3W-MD7120

产品名称 输入范围 输入点数 型号

模拟输入单元  -10～+10V
4点 CK3W-AD2100
8点 CK3W-AD3100

产品名称 编码器类型 通道数 协议 型号

编码器输入单元  串行编码器 4通道 BiSS-C、Endat2.2、R88M-1L□ / -1M□电机内置型编码器 CK3W-ECS300

产品名称 说明 型号

扩展主站单元 直接连在CPU单元右侧 CK3W-EXM01
扩展从站单元 直接连在电源单元右侧 CK3W-EXS02
扩展电缆 连接扩展主站单元与扩展从站单元（0.3 m） CK3W-CAX003A

产品名称 存储器容量 EtherCAT®端口
连接EtherCAT®端口时
的最多控制轴数

扩展 型号

CK3M-CPU1□1
CPU单元*

RAM：1 GB
内置闪存：1 GB

无 － •  使用扩展主站单元和

  扩展从站单元

  可连接一台扩展机架

CK3M-CPU101

EtherCAT®：

1端口（DC sync）
4轴 CK3M-CPU111
8轴 CK3M-CPU121

*  CK3M-CPU1□1　CPU单元附带端盖（1个）。需要追加时，请购买CK3M-CPU1□1用端盖CK3W-TER11。

■  标准型
CPU单元CPU单元

轴接口单元轴接口单元

数字输入输出单元数字输入输出单元

模拟输入单元模拟输入单元

产品名称 通信方法 激光输出 型号

激光接口单元

 XY2-100
PWM输出 CK3W-GC1100
PWM输出、TCR输出 CK3W-GC1200

SL2-100
PWM输出 CK3W-GC2100

PWM输出、TCR输出 CK3W-GC2200

激光接口单元激光接口单元

编码器输入单元编码器输入单元

扩展主站单元 /从站单元扩展主站单元 /从站单元

产品名称 规格 型号

CK3M-CPU1□1用电源单元 额定输出电压DC5V/DC24V、最大输出功率：DC5V 23W、DC24V 55W CK3W-PD048

电源单元电源单元
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