
Programmable Multi Axis Controller
系列产品样本

可编程多轴运动控制器

·Microsoft Windows及Visual Studio是美国Microsoft Corporation在美国及其他国家的注册商标或商标。

·EtherCAT是德国Beckhoff Automation GmbH提供许可的注册商标，相关知识产权由倍福公司所有。

·EtherNet/IP和DeviceNet是ODVA的商标。

·MATLAB是MathWorks公司的注册商标

·屏幕截图的使用已获得微软的许可。

·所引用的其他公司名称和产品名称等均为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。

·MACRO是Motion And Control Ring Optical的简称。

本样本主要记载了选择机型时

所需的内容，未记载使用注意

事项等内容。

有关注意事项等使用时必须

了解的内容，请务必阅读用户

手册。

本样本所记述的应用实例仅供参考，实际使用时请在确认设备、装置的功能和安全性的基础上使用。

在本样本未记述的条件、环境下使用及用于原子能控制、铁路、航空、车辆、燃烧装置、医疗器械、娱乐器材、安全设备

及其它可能对生命、财产安全造成重大影响等，尤其是要求安全性的用途时，除用于本公司希望的特定产品用途及有特别

许可的情况外，本公司对于本公司产品不作任何保证。

出口(或向非居住者提供)本产品中符合外汇及外国贸易法规定的出口许可、批准对象货物(或技术)要求的产品时，须依照该

法获得出口许可、批准(或劳务交易许可)。

●

●

●

* 是指运动性能16.6µs/1轴、50µs/8轴。(截至2016年7月 本公司调查结果)

·高水平*的

运动控制实现超精密动作

·高功能开发自由度拓宽了创造性

·多供应商支持，实现较佳系统构筑



更自由、更开放的控制技术—

这就是Programmable Multi Axis Controller

Programmable Multi
Axis Controller series
这是当今时代所需要的控制器。

欧姆龙

始终相信人的无限可能。

近年来，为了应对消费者的产品需求多样化和产品生命周期的缩

短化，精密加工技术和机器人技术等核心技术被引入到生产现

场，以实现更“高效率”和“高品质的制造”。

为灵活应对今后的变化，能否以更自由、更开放的技术将客户

的想法化为现实—

欧姆龙对此给出的答案

“Programmable Multi Axis Controller”。

它是兼具高水平*的运动控制性能，和实现富于创造性的想法的自

由度的控制器。

按照客户富于创造性的想法来实现较佳的装置。并使用该装置制造

产品让世人更加富足。

2015年9月新加入欧姆龙集团的美国Delta Tau Data Systems

公司开发的Programmable Multi Axis Controller在融入了欧姆龙

的理念与技术基础上，得到了进一步的发展完善。其可能性因

客户的想法而得到了拓展。

* 是指运动性能16.6µs/1轴、50µs/8轴。(截至2016年7月 本公司调查结果)
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超高速伺服
循环运算
驱动器控制

执行
运动程序

PTP·CP控制

CNC控制(选装件)

位置补偿功能

交叉补偿·平面补偿

XY补偿·3D补偿

执行PLC程序
运动同步程序

运动非同步程序

高度轨道计算

反向运动学

前瞻

谱分解

Programmable Multi Axis Controller是针对运动控制进行强化的多轴控制用精密控制器。

通过高水平的*运动控制，在要求超高响应性能的精密直线电机驱动控制、纳米定位控制等以半导体制造装置为代表

的核心生产技术的现场，赢得客户的高度评价。

超高速·高精度
通过超高速伺服循环运算，可实现高精度多轴同

步控制。实现伺服循环16.6µs/轴(50µs/8轴)下的

位置·速度·转矩·电流全闭环控制。并且，可

高速执行运动程序、PLC程序、高度轨道计算、

位置补偿功能，提高定位精度和速度稳定性。此

外，凭借高性能CPU的集中控制，在多轴控制下

也不会丧失同步性，实现高精度控制。

高功能开发自由度
可使用C语言/专用语言/G代码。上述的高功能开

发自由度将客户的创造性从限制中解放出来，使

其能够制作控制程序。例如，使用通过MATLAB

设计的伺服算法，增加与PID控制同步的程序，控

制机械机构等等，进一步拓宽了客户的创造性。

挑选·连接
除了欧姆龙丰富的控制设备产品外，还可连接多种多样的其他公司产品，可自由构筑适合客户的制造形态

的构成。

连接至超声波电机、音圈电机等各种电机，除了位置、速度、转矩指令外，还可实现更贴近电机的换相指

令(2相模拟指令、直接PWM指令)等。还支持扫描振镜指令。

此外，其具备丰富的输入反馈接口，支持AB相信号、线性标尺的1Vp-p正弦波信号、各种串行数据接口、

激光干涉仪的并行二进制信号。

超高速运算带来的控制革新

加工机械

实现了EB曝光装置、直线电机、封框胶涂布机、硅

片检查装置等的超精密动作。

在 放 电 加 工 机 、 水 刀 、 激 光 加 工 机 、 等 离 子 加 工

机、超精密镜面加工机等上实现了高速和高精度的

加工。

半导体·FPD制造/检查装置

机器人 学术研究

同步加速器设施的波荡器和单色光器的控制等研究场

所中，也用到了Programmable Multi Axis Controller

的超高速控制性能。

能够控制特殊的机械机构，因此被用于具有客户自

有机器人机构的装置。

Programmable Multi Axis Controller实现了可嵌入用户自有技

术的专业性装置开发，在生产现场和专业性学术研究用途等丰

富多样的现场得到了运用。

客户的革新案例

* 是指运动性能16.6µs/1轴、50µs/8轴。(截至2016年7月 本公司调查结果)
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旨在实现较佳装置的丰富运动功能
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是可以不使用凸轮表而通过运动程序实现电子

凸轮的功能。不通过时间，而是与外部轴同步

来执行运动程序。例如，在根据受其他的控制

器控制的工件的进给量同步控制多轴，进行螺

纹切削和弯管加工时等非常有效。

外部时间基准控制

预读多个块的运动程序，实现平滑的加减速。

可以在保持精度的前提下缩短总执行时间。

动态前瞻运算

是对通过机械机构结合的龙门架的两条平行

轴进行实时的位置监视，抑制摇荡以实现正

确的同步动作的功能。

龙门架·交叉耦合控制

是将一个轨迹指令自动分配到响应性不同的两条

轴的功能。例如在扫描振镜(高响应)和XY工作台

(长行程)的同时控制等方面非常有效。

运动矢量分解

通过硬件处理，在位置一致时输出脉冲(反应时

间100ns以下)。并非通过指令，而是观察实际

的位置并对输出进行控制，因此可正确实现同

步。

超高速位置比较功能

基于Microsoft Visual Studio的开发环境。

具备控制器的设定、开发、调试、诊断等必

要的功能。

软件整合开发环境(IDE)

将CNC功能所必需的标准G代码和标准HMI打

包的选装件(收费)。

可以自由定制G代码的动作。

Power NC

运动控制功能

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代码的动作来

使用G代码。

伺服环路功能

编程语言

通过在子程序中记述运动学运算公式，实现机

器人等机械机构的控制。除了机械机构的控制

外，还可实现将激光头移动量(速度)转换为激

光脉冲量等的应用。

正向/反向运动学

是生成电机的加减速曲线，指定速度变化的动

作模式。

例如，生成梯形与S形曲线组合的加减速曲线，

可以兼顾生产周期缩短和工作台稳定性。

速度曲线指定(PVT动作模式)

备有通过工作台对机械机构的变形等的影响进

行补偿的功能，实现更高精度的动作。

位置补偿功能
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自动更改指定的定位范围的比例增益。可缩短
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自动补偿负载的变动，在负载发生变化时也能

忠实再现所需的运动动作。

适应控制

同时使用来自伺服的速度反馈和来自线性标尺

等外部设备的位置反馈，可实现更高精度的控

制。

(高精度冲压机的下死点位置控制等)

双重反馈

是用于抑制因电机的齿槽转矩和机械机构导致

的速度偏差的功能。

转矩补偿

是可以实现对一台电机串联2个伺服环路的动

作的功能。

可以实现通过定位控制到达目标位置后，切换

至负载控制以施加指定负载的控制。

级联控制

通过在控制器内嵌入伺服的反馈环路，可以使

用由MATLAB等设计的伺服算法。

用户伺服算法

通过轨道预滤波器在指令时去除导致振动的共

振频率，从而抑制振动的发生。
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整合Windows OS操作系统与运动控制的工业PC
工业BOX式PC型

NY51□-A

兼具高性价比和扩展性的旗舰型号
模块式机架型

Power UMAC

2 in 1
Windows操作系统与多轴运动控制器的融合

高可靠性
管理程序功能，可在Windows操作系统发生意外崩溃时，

继续进行控制

精简结构以减少故障，提高可靠性

高性能
在通过高精度图形实现HMI应用和信息处理等多种

应用的同时，通过EtherCAT连接实现多达128轴的

同步控制

高度定制性
选择客户的应用所需的构成，构筑较佳的

控制系统。

采用模块方式
将客户的控制系统扩展为多个构成，保持各设备

选装件的硬件的通用性。

灵活
凭借灵活的连接性和多种通信方式，可以使用

强力而具有高度通用性的设备控制技术。

Power UMAC
配备1GHz单核或1.2GHz双核

Linux实时操作系统
NY51□-A
配备Windows操作系统

最大128轴的高速多轴控制

节省空间，适合装入小型机械
省空间型

CK3E

节省空间
厚度28.6mm的省空间机身，

有助于装入小型机械和控制柜的小型化

性价比
以较低成本实现250µs～的高速多轴控制

节省接线
支持EtherCAT通信，可将以伺服驱动器、

I/O为代表的现场网络设备连成一体，节省配线。

Power UMAC系统构成示例：激光打标装置CK3E系统结构示例

线性标尺
(EnDat2.2, BiSS, ENSIS等)

光纤同轴位移传感器
ZW系列

图像处理系统
FH系列

AC伺服系统
1S系列

多功能小型变频器
MX2系列V1型
3G3MX2-V1 

I/O
NX系列

安全控制器
NX系列

PC(Ethernet)

螺丝刀
(2相换相、PWM)

扫描振镜驱动器
(XY2-100)

激光干涉仪
(并行二进制)

激光ON/OFF
触发信号(PWM)

直线电机

软件整合开发环境 机器自动化控制器
NX1P

可编程终端
NA系列

Ethernet

可编程多轴运动控制器
CK3E

CK3E-1□10
主存储器1GB、闪存1GB

EtherCAT1端口、Ethernet1端口

多轴运动控制器与电机放大器一体化
电机放大器内置多合一型

Power Brick LV/AC

注. 详情请向本公司销售人员咨询。

组合
控制器、放大器与I/O组合为一体

便捷易用
硬件与接线较小化、简易化

封装化
节省安装空间的小型化设计

Power Brick AC
4、6、8轴

240VAC

Power Brick LV
4或8轴

12-65VDC (可选 80V)
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类型

型号

外观

运动控制

接口

存储器

Windows OS

厂家

软件名称 用途

IDE
是用于控制器的设定、
用户程序的编制和调试的
计算机用软件。

Power 
PMAC-NC

Power 
PMAC-NC 
SDK

是通过控制器进行机床等CNC机器
控制时使用的计算机用软件。
进行HMI自定义时使用。
产品包含自定义用扩展源代码。

是通过控制器进行机床等CNC机器
控制时使用的计算机用软件。
不进行HMI画面自定义时使用。

Power 
PMAC-NC 
Runtime

是将控制器作为EtherCAT主站
对EtherCAT网络进行设定、
监控时使用的计算机用软件。
Power PMAC IDE随附。

EC-Engineer

是用于创建与控制器进行通信的
.NET标准的HMI应用的.NET组件
和通信库集。

Development
Kit(PDK)

运动控制最大轴数

运动控制周期

控制方式

Ethernet端口

EtherCAT端口

MACRO端口

模拟 I/O

数字 I/O

反馈

RAM

闪存

存储器

工业BOX式PC型
(IPC可编程多轴运动控制器)

省空间型
(CK3E)

模块式机架型
(Power UMAC)

NY512-A600-1XX11391X

128

250μs～

通过EtherCAT通信发出控制指令

○

○

-

-

-

-

欧姆龙株式会社 Delta Tau Data Systems公司

- -

- -

-

8GB 1GB 1GB、2GB、4GB

1GB、4GB、8GB、16GB1GB

64GB(SSD)

Windows Embedded Standard 7
32位版

Windows Embedded Standard 7
64位版

○

○
(选项板)

○
(选项板)

○
(选项板)

○
(选项板)

通过选项板可实现以下功能
模拟(单相±10V)
脉冲(脉冲/方向)

二相模拟(120度相位差、±10V)
三相直驱PWM

通过选项板可实现以下功能
ABZ相
正弦波

并行二进制
各种串行编码器

2568、16、32

NY512-A600-1XX21391X CK3E-1□10 3-4045-□□□-□□□-□□-0□□

数字I/O端口

ACC-65E

输入24点/输出24点、自保护功能(过电流等)
DC12～24V/PNP型/绝缘
端子台

选项
D-Sub 15针(凹)

ACC-14E
48位 输入/输出板
DC5V

ACC-66E

输入48点、源型、
自保护功能(基于齐纳二极管的过电压保护)
DC12～24V/绝缘
端子台

选项
D-Sub 15针(凹)

ACC-67E

输出48点、自保护功能(过电流等)
DC12～24V/PNP型/绝缘
端子台

选项
D-Sub 15针(凹)

ACC-68E

输入24点/输出24点、自保护功能(过电流等)
DC12～24V/NPN型/绝缘
端子台

选项
D-Sub 15针(凹)

模拟I/O板

ACC-59E3

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA
输出8点　16位　DAC
输出范围：±10V

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA
输出8点　16位
输出范围：4～20mA

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA
输出8点　18位
输出范围：4～20mA

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA
输出8点　18位　DAC
输出范围：± 10V

高性能现场总线通信板

ACC-72EX

现场总线接口

DeviceNet - 主站

DeviceNet - 从站

CANopen - 主站

CANopen - 从站

EtherCAT - 主站

EtherCAT - 从站

EtherNet/IP - 扫描仪/主站

EtherNet/IP - 适配器/从站

Open Modbus/TCP

轴接口板

ACC-24E3
2或4轴 数字放大器(PWM)接口
TB连接器或DB-15连接器

ACC-24E3
夹层板

数字反馈

模拟反馈

ACC-24E3A
2或4轴 模拟放大器(±10V)接口
TB连接器或DB-15连接器

高性能编码器反馈

ACC-51E 2轴 4096x 高分辨率 模拟编码器 插补板

ACC-84E UMAC通用串行编码器接口

MACRO板

ACC-5E3 Power系列专用

电源板

ACC-E1

ACC-F1

AC115/230V输入 UMAC电源

DC24V输入 UMAC电源

电机放大器内置多合一型(Power Brick LV/AC)

低电压型(LV) 高电压型(AC)

-

-

1GB、2GB

1GB、4GB、8GB

○
(选项)

○
(选项)

○
(选项)

○
(选项)

○

可通过选项实现：
ABZ相
正弦波

并行二进制
各种串行编码器

电机放大器内置 电机放大器内置

16.6μs～

4、8 4、6、8

PBL□ PBA□



Programmable Multi Axis Controller系列选型

规格一览

软件 模块式机架型(Power UMAC)选装件

10   |   Programmable Multi Axis Controller  |   11

类型

型号

外观

运动控制

接口

存储器

Windows OS

厂家

软件名称 用途

IDE
是用于控制器的设定、
用户程序的编制和调试的
计算机用软件。

NC16

NC16 SDK

是通过控制器进行机床等CNC机器
控制时使用的计算机用软件。
进行HMI自定义时使用。
产品包含自定义用扩展源代码。

是通过控制器进行机床等CNC机器
控制时使用的计算机用软件。
不进行HMI画面自定义时使用。

NC16 Runtime

是将控制器作为EtherCAT主站
对EtherCAT网络进行设定、
监控时使用的计算机用软件。
Power PMAC IDE随附。

EC-Engineer

是用于创建与控制器进行通信的
.NET标准的HMI应用的.NET组件
和通信库集。

Development
Kit(PDK)

运动控制最大轴数

运动控制周期

控制方式

Ethernet端口

EtherCAT端口

MACRO端口

模拟 I/O

数字 I/O

反馈

RAM

闪存

存储器

工业BOX式PC型
(IPC可编程多轴运动控制器)

省空间型
(CK3E)

模块式机架型
(Power UMAC)

NY512-A600-1XX11391X

128

250μs～

通过EtherCAT通信发出控制指令

○

○

-

-

-

-

欧姆龙株式会社 Delta Tau Data Systems公司

- -

- -

-

8GB 1GB 1GB、2GB、4GB

1GB、4GB、8GB、16GB1GB

64GB(SSD)

Windows Embedded Standard 7
32位版

Windows Embedded Standard 7
64位版

○

○
(选项板)

○
(选项板)

○
(选项板)

○
(选项板)

通过选项板可实现以下功能
模拟(单相±10V)
脉冲(脉冲/方向)

二相模拟(120度相位差、±10V)
三相直驱PWM

通过选项板可实现以下功能
ABZ相
正弦波

并行二进制
各种串行编码器

2568、16、32

NY512-A600-1XX21391X CK3E-1□10 3-4045-□□□-□□□-□□-0□□

数字I/O端口

ACC-65E

输入24点/输出24点、自保护功能(过电流等)
DC12～24V/PNP型/绝缘
端子台

选项
D-Sub 15针(凹)

ACC-14E
48位 输入/输出板
DC5V

ACC-66E

输入48点、源型、
自保护功能(基于齐纳二极管的过电压保护)
DC12～24V/绝缘
端子台

选项
D-Sub 15针(凹)

ACC-67E

输出48点、自保护功能(过电流等)
DC12～24V/PNP型/绝缘
端子台

选项
D-Sub 15针(凹)

ACC-68E

输入24点/输出24点、自保护功能(过电流等)
DC12～24V/NPN型/绝缘
端子台

选项
D-Sub 15针(凹)

模拟I/O板

ACC-59E3

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA
输出8点　16位　DAC
输出范围：±10V

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA
输出8点　16位
输出范围：4～20mA

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA
输出8点　18位
输出范围：4～20mA

输入16点　16位　A/D转换
输入范围：±10V、4～20mA
输出8点　18位　DAC
输出范围：± 10V

高性能现场总线通信板

ACC-72EX

现场总线接口

DeviceNet - 主站

DeviceNet - 从站

CANopen - 主站

CANopen - 从站

EtherCAT - 主站

EtherCAT - 从站

EtherNet/IP - 扫描仪/主站

EtherNet/IP - 适配器/从站

Open Modbus/TCP

轴接口板

ACC-24E3
2或4轴 数字放大器(PWM)接口
TB连接器或DB-15连接器

ACC-24E3
夹层板

数字反馈

模拟反馈

ACC-24E3A
2或4轴 模拟放大器(±10V)接口
TB连接器或DB-15连接器

高性能编码器反馈

ACC-51E 2轴 4096x 高分辨率 模拟编码器 插补板

ACC-84E UMAC通用串行编码器接口

MACRO板

ACC-5E3 Power系列专用

电源板

ACC-E1

ACC-F1

AC115/230V输入 UMAC电源

DC24V输入 UMAC电源

电机放大器内置多合一型(Power Brick LV/AC)

低电压型(LV) 高电压型(AC)

-

-

1GB、2GB

1GB、4GB、8GB

○
(选项)

○
(选项)

○
(选项)

○
(选项)

○

可通过选项实现：
ABZ相
正弦波

并行二进制
各种串行编码器

电机放大器内置 电机放大器内置

16.6μs～

4、8 4、6、8

PBL□ PBA□



Programmable Multi Axis Controller
系列产品样本

可编程多轴运动控制器

·Microsoft Windows及Visual Studio是美国Microsoft Corporation在美国及其他国家的注册商标或商标。

·EtherCAT是德国Beckhoff Automation GmbH提供许可的注册商标，相关知识产权由倍福公司所有。

·EtherNet/IP和DeviceNet是ODVA的商标。

·MATLAB是MathWorks公司的注册商标

·屏幕截图的使用已获得微软的许可。

·所引用的其他公司名称和产品名称等均为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。

·MACRO是Motion And Control Ring Optical的简称。

本样本主要记载了选择机型时

所需的内容，未记载使用注意

事项等内容。

有关注意事项等使用时必须

了解的内容，请务必阅读用户

手册。

本样本所记述的应用实例仅供参考，实际使用时请在确认设备、装置的功能和安全性的基础上使用。

在本样本未记述的条件、环境下使用及用于原子能控制、铁路、航空、车辆、燃烧装置、医疗器械、娱乐器材、安全设备

及其它可能对生命、财产安全造成重大影响等，尤其是要求安全性的用途时，除用于本公司希望的特定产品用途及有特别

许可的情况外，本公司对于本公司产品不作任何保证。

出口(或向非居住者提供)本产品中符合外汇及外国贸易法规定的出口许可、批准对象货物(或技术)要求的产品时，须依照该

法获得出口许可、批准(或劳务交易许可)。

●

●

●

* 是指运动性能16.6µs/1轴、50µs/8轴。(截至2016年7月 本公司调查结果)

·高水平*的

运动控制实现超精密动作

·高功能开发自由度拓宽了创造性

·多供应商支持，实现较佳系统构筑
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