
PC制御による組み立て・ハンドリング 
ロボットシステム
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PC制御 :

すべての機能を

1つのプラット

フォームに統合

EtherCATを基軸としたベッコフのPC制御ソリュー
ションは、フィーダー、組み立て、検査装置や、ハンド
リングシステムなど、あらゆるアプリケーション分
野の自動化に最適です。本ソリューションは、産業
用PC、高速EtherCATフィールドバスによる分散型
I/Oおよび包括的なポートフォリオを有するドライ
ブコンポネントなどのハードウェア製品に、開発、
シーケンス制御、シミュレーション、診断などあ
らゆる機能をそなえたソフトウェア製品である
TwinCATを統合して構成されます。マルチコア
とメニーコアプロセッサの高い性能をベース
に、PLC、HMI、モーション制御、安全、ロボット、計測
などの制御機能を中央のIPCハードウェア上で実
行できます。 

ハードウェアとソフトウェアのオープンなインター
フェイスは、各種フィールドバスシステムとソフト
ウェアプロトコルをサポートします。また、IoTコネ
クティビティによりフィールドレベルからクラウド
への切れ目のない通信を実現できます。簡単な
PLC機能から、計測値の解析、ロボットキネマティ
クスのための複雑かつ数学的なアルゴリズムの
計算まで、すべての制御タスクをTwinCATで処理
できます。画像処理とロボティクスを機械制御に
シームレスに統合することにより、高い動特性と
再現性を実現します。同時に、ハードウェアコスト
を削減し、開発や配線、在庫管理の工数を最小限
に抑えることができます。計測ターミナルを使用
すれば、ISO50001に準拠した状態監視とエネル
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ギーデータ管理機能を統合できます。EtherCAT
ターミナルシステムで取得したデータは、中央制
御システムである産業用PCで処理されます。ま
た、TwinCAT IoTとTwinCAT Analyticsを使用する
ことにより、大容量のデータをエッジレベルまたは
クラウドに保存し、管理、分析することができます。

フィーダー (6ページ)

ハンドリング (9ページ)
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組み立て (7ページ)

検査 (8ページ)



ワンシステム

アプローチ：

マシン1台から

生産ラインまで

AMP8000： 
制御盤のないマシンコ
ンセプトを実現する
分散型サーボドライブ
システム

XTS:  
マシンコンセプトを革新
するインテリジェントな
高速リニア搬送システム

産業用PC： 
あらゆる制御要件に
対応可能な
超小型産業用PC
制御盤用PC
およびパネルPC
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TwinCAT Vision： 
画像処理機能を統合し
搬送品の品質をリアル
タイムに管理

C7015:  
機械に直接組み込み
可能なIP65/67対応
超小型産業用PC

TwinCAT
キネマティックトランス
フォーメーション： 
制御プラットフォーム
へのロボティクスの
統合

XPlanar:  
製品ハンドリングの
柔軟性を高める
浮遊型搬送システム
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補助駆動用
サーボモーター

多軸サーボシステム
AX8000

サーボモーター 
AM8000

保護等級 IP65/67
超小型産業用PC
C7015

EtherCAT
ターミナル

バスターミナル

イーサネット

CP-Link 4 
（標準Cat.6Aケーブル）

 � TwinCAT 3 PLC/NC PTP 
 � TwinCAT 3 HMI

コントロール
パネル

追加フィールドバス
システムの接続

フィーダー 検査サイクル 往路搬送

フィード工程の
構成例

複数軸を同期制御することは、ベッコフのPC制御
とEtherCAT技術の強みの1つです。ポイントツー
ポイントのドライブ制御は、TwinCAT NC PTPを
使用してソフトウェアで実装できます。IP65/67
の超小型産業用PCであるC7015は、機械に直接
組み込むことができるため、設置スペースを最小
限に抑えることができます。CP-Link 4では、映像
信号、USB 2.0信号、電源ラインをCat.6Aケーブ
ルで伝送できるOne Cable Display Link技術に
より、コントロールパネルとPCを最長100mの距
離で接続できます。AX8000多軸サーボシステム
は、3軸ガントリーローダーなどの省スペースな制
御ソリューションを実現します。 
また、ベッコフのI/Oシステムは幅広いインターフェ

イスをサポートするため、他のフィールドバスシス
テムとの統合も簡単です。さらに、安全機能を統合
したTwinSAFEは、計画、設置、運用、保守、診断な
ど、あらゆる側面で多大なメリットをもたらし、コス
トを大幅に削減します。

クラウドサービス
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ケーブルアダプタ 
ZS7000-0005

EtherCATボックス
モジュール

コントロール
パネル

EtherCAT
ターミナル

USBDVI

ホットコネクト機能による
迅速なツール交換

EtherCAT
ターミナル

超小型産業用PC 
C6032

イーサネット

 � TwinCAT 3 PLC/NC I
 � TwinCAT 3 HMI
 � TwinCAT 3 キネマティックトランスフォーメーション

ビジュアリゼーションのタスクに適しています。
また、ビジョンやロボティクス、大容量のデータを扱
うアプリケーションや、IoTアプリケーションなども
同じハードウェアで実現できます。 
堅牢なボックスタイプのEtherCAT Pモジュールは、
通信と電源を1本のケーブルに集約したワンケーブ
ルテクノロジー(OCT)技術を使用して接続します。
このため、制御盤内のスペースを節約し、配線工数
を最小限に抑えることができます。
また、TwinCATの特定モジュールは uniVAL PLC（
ストーブリ）やKRC4（KUKA）など、ロボットインター
フェイスとの直接通信をサポートしています。

組み立て工程の
構成例

ガントリーロボットや多関節ロボットは、接合、接
着、ねじ締め、溶接などの組み立て工程で多用され
ます。このような生産工程における完成品の品質
は、信号処理の時間確定性や、処理周期の正確さ
などの要素に大きく影響されます。ここで強みを
発揮するのが、EtherCAT高速通信システムです。 
EtherCATのディストリビュートクロックとオーバー
サンプリング機能により、さまざまなプロセスを制
御するための最高レベルの同期精度と繰り返し精
度を実現します。さらに、EtherCATのホットコネク
ト機能により、ツールを素早く交換できます。 
産業用PCのC6032は、極めてコンパクトなデザイ
ンの高性能制御システムです。Intel® CoreTM-iプロ
セッサを搭載、非常に複雑なオートメーションと

クラウドサービス

6軸多関節ロボット
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イーサネット

を使用することにより、極めて省スペースに実
現できます。制御盤内にはカプラーモジュール
（AX883x）のみを設置し、1本のケーブルで分配
モジュール（AMP8800）に接続、この分配モジュー
ルを経由して複数のサーボドライブに通信信号と電
力を供給できます。 その結果、システムのフットプ
リントが削減され、モジュール式のマシンコンセプ
ト実現に向けた新たな可能性を生み出します。

USBDVI

 � TwinCAT 3 PLC/NC PTP
 � TwinCAT 3 HMI
 � TwinCAT 3 Vision
 � TwinCAT 3 状態モニタリング
 � XFC

計測器カメラ

イーサネット

組込み型PC 
CX2043

EtherCATターミナル

コントロール
パネル

分配モジュール 
AMP8880

分散型サーボドライブ 
AMP8000

カプラーモジュール
AX8831

モーション制御（供給、昇降、回転、傾斜、排出）

生産品質を安定させるためには、生産工程に
適切な検査システムを組み込むことが重要で
す。   EtherCATのXFCテクノロジ（eXtreme Fast 
Control Technology）は、検査システムに不可欠な
制御技術です。 これにより、高速かつ時間確定性
の高い応答を実現します。
EtherCATターミナルは、カメラや計測器など、さま
ざまな周辺機器をコントローラに組み込むことが
できるインターフェイスです。 計測ターミナルの
包括的な製品ラインナップと、TwinCAT Visionに
よる画像処理機能の統合により、安定した品質検
査が可能になります。
また、製品の供給、昇降、回転、傾斜、排出などの
モーション制御は、サーボドライブをサーボモータ
に統合した分散型ドライブシステム、AMP8000

検査工程の
構成例

クラウドサービス
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イーサネット イーサネット

とができます。また、完全非接触で、摩擦を発生し
ないため、可動子動作に伴う異物排出や汚染を回
避できます。6自由度を有するXPlanarは、製品や
ツールを自在に位置決めするためのあらゆる制約
を取り除く革新的なシステムです。
XPlanarタイルの制御には、コントローラでの機
械学習アルゴリズムの実行や通信のためにEther-
CAT Gを使用する必要があります。

 � TwinCAT 3 PLC
 � TwinCAT 3 HMI
 � TwinCAT 3 XPlanar 

XTS – 高速リニア搬送システム XPlanar - 磁気浮遊型搬送システム

ブランチコントローラ EK1400EtherCATターミナル

パネルPC

ハンドリング
システムの
構成例

磁気浮遊型モーターシステム XPlanarや、高速リ
ニア搬送システム XTSのようなインテリジェントな
搬送システムは、従来の柔軟性に限界のある搬送
システムを置き換え、効率的で革新的な機械設計
を可能にします。短期間で柔軟なシステム導入が
可能であるため、グローバル市場において高い競
争力を発揮します。さらに、省スペース設計で、マ
シンのフットプリントを削減できます。これにより、
革新的な装置や製品デザインを実現するための無
限の可能性を創出します。 
XPlanarシステムは、磁気浮遊する可動子が、タイ
ルの上を自由自在に移動します。これは、まったく
新しい製品搬送の分野を開拓します。例えば、極め
て厳しい衛生要件が求められるハンドリングシステ
ムでは、搬送する液体をこぼすことなく移動するこ

エッジデバイス
C6015

 � TwinCAT 3 PLC/NC PTP
 � TwinCAT 3 HMI
 � TwinCAT 3 XTS Extension

パネルPC

クラウドサービス
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ロセスデータはマシンサイクルと同期して記録、分
析され、予防保全やマシン最適化のために活用で
きます。解析ツールを用いて、蓄積されたデータか
ら必要な情報を抽出し、エネルギー効率やワーク
フローの観点から装置を最適化することができま
す。事後分析や稼働中の故障診断、品質の低下や
ボトルネックの早期発見により、装置の信頼性と稼
働率が向上します。また、データ分析によって得ら
れる装置の稼働状況に関する包括的な情報は、設
計や生産プロセスの見直しや、コスト削減のための
レイアウト最適化など、将来的なシステム改善のた
めに活用できます。

さらに、ベッコフの技術は、既存装置や既存システ
ムのアップグレードもサポートします。例えば、OPC 

センサーから

クラウドへ：

PC制御による

インダストリー4.0 

マシンコントローラとクラウドサービスとの通信
を可能にするTwinCAT IoT製品を開発しました。 
これらの製品は標準的な通信規格であるOPC 
UA、AMQP、MQTT、HTTPSプロトコルをサポー
トしており、Microsoft Azure™、Amazon Web 
Servicesなどの一般的なクラウドシステムや、企業
ネットワーク内のプライベートクラウドシステムと
の通信が可能です。TwinCAT IoTは迅速、かつ簡
単に設定できます。さらに、産業用PCまたは組込
み型PCをIoTコントローラとして使用することによ
り、モノのインターネットとサービスのインターネッ
トの間のシームレスな接続を確立します。セキュリ
ティメカニズムを統合しており、不正アクセスによ
るデータの悪用を防止し、企業の知的財産を保護
します。 TwinCAT Analyticsライブラリにより、プ

プロセスレベル

制御レベル

フィールドレベル

OPC UA, ADS, EtherCAT 
プロトコル

MQTT, AMQP, HTTPS, OPC UA

MQTT, AMQP, HTTPS, OPC UA

フィーダー

エッジデバイス
TwinCAT IoT  / TwinCAT OPC UA

スマートファクトリー

TwinCAT PLC

TwinCAT Analytics ロガー

センサー/

アクチュエーター
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UAインターフェイスをそなえた超小型産業用PC
のC6015は、既存の制御盤に後付けで組み込むこ
とにより、クラウド接続を実現します。アプリケーシ
ョンに応じて、データの前処理や圧縮、データ送信
用のエッジデバイスとしても使用できます。
IoTカプラのEK9160 は、デジタルおよびアナログ
のプロセス値を直接、取り込むことができます。特
に既存装置やシステムへの追加に適しており、あら
かじめ設定したネットワークアクセスにより、MQTT
やOPC UAを経由して上位システムに簡単にデー
タ送信できます。

センサー/アクチュエーター

パブリック / プライベート クラウド

エッジデバイス
TwinCAT IoT  / TwinCAT OPC UA

組み立て 検査 ハンドリング

TwinCAT Analytics 
クラウドストレージサービス

TwinCAT Analytics  
ワークベンチ

メッセージング
サービス

センサー/

アクチュエーター

センサー/

アクチュエーター

MQTT,  
OPC UA

スマートファクトリー

スマートファクトリー

スマートファクトリー
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TwinCATは、開発、制御、計測、画像処理、診断、分
析や機械学習など、あらゆる機能を1つのプラッ
トフォームに統合します。標準フィールドバスシス
テムおよびソフトウェアプロトコルに対応している
ため、ITシステムからフィールドレベルまで、シー
ムレスな通信が可能です。IEC61131-3, C/C++, 
MATLAB®/Simulink®のオープンインターフェイス
など、あらゆるタスクに適したプログラミング言語
が用意されています。PLCopen Motion Control
規格に準拠したファンクションブロックを含む数多
くのPLCライブラリにより、簡単にプログラミング
できます。TwinCAT 3のマルチコアおよびメニー
コア機能により、性能の向上だけでなく、広範な
データ解析や画像処理、ロボットなどの複雑なア
プリケーションも、パフォーマンスに影響を与える

ことなく、中央制御システムで実行できます。
TwinCATは開発工数とコストを削減できる標準
化されたソフトウェアツールです。TwinCAT NC 
PTP（ポイントツーポイントの軸位置決め）あるい
は、NC I（3次元の軸補間）を使用して、ロボットと
モーションコントロールの機能を1つのプラット
フォームで同期させることができます。TwinCAT
では、ほとんどすべてのロボットキネマティクスを、
通常のPLCプログラミング言語でプログラムする
ことができるため、別途ロボット制御をプログラム
するための工数とコストを最小限に抑えることが
できます。また、C/C++のコードを組み合わせて使
用すれば、独自のロボットキネマティクスを開発し、
システム全体に簡単に統合することができます。ま
た、MATLAB®/Simulink®に対応しているため、既

MATLAB®/Simulink®

PLC

TcCOMモジュールで
知的財産（IP）をカプセル化 

TwinCAT：

開発と制御を

1つのソフトウェア

プラットフォームに集約
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ロボティクス

存モデルも簡単に利用できます。
TwinSAFEによる安全技術も確立されていま
す。TwinSAFEを使用すると、複雑なシステムでも
簡単に機能安全を実装できるだけでなく、あらゆ
る安全機能をソフトウェアで設定できます。生産
セルをモジュール毎に開発して試運転することも
できます。Webベースのビジュアリゼーション機
能、TwinCAT HMIも統合されています。TwinCAT 
HMIを使用すると、簡単にユーザーインターフェイ
スの開発とメンテナンスができます。HMIで設計し
た内容は、マシンやシステム上に表示するか、ある
いはどこからでもアクセスできるWebブラウザに
表示することもできます。 TwinCAT Visionは、画
像処理を制御プラットフォームにシームレスに統
合します。使い慣れた開発環境で設定やプログラ

ミング作業を行うことができるため、開発プロセ
スが大幅に簡略化されます。同時に、画像処理か
ら派生したすべての制御機能は、実行環境でリア
ルタイムに同期させることができます。画像処理
アルゴリズムがリアルタイムで実行され、レイテン
シーは最小化できます。 TwinCAT IoTは、クラウド
アプリケーションの標準的な通信プロトコルをサ
ポートしているため、データをクラウドまたはロー
カルの生産現場に集約できます。収集したデータ
は、TwinCAT Analyticsを使って詳細に分析できま
す。TwinCAT Cloud Engineeringでは、使い慣れ
たTwinCAT開発製品だけでなく、ランタイム製品
もクラウド上で使用できます。さらには、TwinCAT
に機械学習アルゴリズムへのインターフェイスが
統合され、これまで通りの制御環境でAIモデルを

活用することもできます。 
 
 www.beckhoff.com/twincat

TwinSAFE

ビジュアリゼーション

状態モニタリング

機械学習（ML)

スコープ

ビジョン

IoT

アナリティクス

モーション制御
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コンベアやターンテーブルからワークをピックアッ
プすることができます。
TwinCATキネマティックトランスフォーメーション
を使用すると、ピックアンドプレースタスクに使用
するさまざまなパラレル、シリアルキネマティクス
を簡単に実現できます。ロボットのキネマティクス
を制御システムにシームレスに統合することで、
ロボット用のCPUを追加する必要がないだけでな
く、PLCとの連携と同期を実現します。TwinCAT 3 
Motion Pick-and-Place（TF5420）を組み合わせ
ることで、協調アルゴリズムを使用し、サイクルタ
イムを短縮します。 すべてが1つのコントローラー
上で動いているので、異なるシステム間の通信
オーバーヘッドが回避され、シームレスなシステム
を実現します。その結果、高い性能を実現し、精度

TwinCAT：

ロボット制御の

柔軟な統合と

精度の最適化

TwinCATキネマティックトランスフォーメーション
は、ロボット制御機能をオートメーションソフトウェ
アに統合します。 これにより、1台の産業用PCで
PLC、モーション制御、ロボット制御を実行できま
す。直交ガントリや、シリアル/パラレル2D、3Dデル
タ、6軸キネマティクスなども用意されています。
必要なキネマティクスは、TwinCAT XAE（開発環
境）で選択し、簡単にパラメータ化することができ
ます。キネマティック・チャンネルでは、キネマティク
スの種類（デルタやスカラなど）と、それぞれの機能
（バーの長さやオフセット）を指定できます。動的
補償制御のための質量値や慣性値も指定できま
す。また、組み付け部品にトラッキング機能を実装
することもできます。  これは、ロボットが動くオブ
ジェクトと同期することを意味し、例えば、ベルト
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TwinCATキネマティックトランスフォーメーション にはTwinCAT NC I が必要です。以下の4つのレベルに分類されます。

直交、門型

レベル2：
レベル1に、シリアル/パラレルの2D
キネマティクスなどの簡単な動的変
換が追加されています。

2Dシアー
キネマティクス

2Dローラー
キネマティクス（H-Bot）

2Dパラレル
キネマティクス

レベル3：
レベル2に、シリアル/パラレル/ハイ
ブリッドの3D/4Dキネマティクスなど
の、より複雑なキネマティクスが追加
されています。

シリアル
3Dキネマティクス

4D スカラ
キネマティクス

3Dデルタ
キネマティクス

レベル4：
レベル3に加えて、シリアル/パラレ
ル/ハイブリッドの5D/6Dキネマティ
クスが追加されています。

6D多関節ロボット
6Dスチュワート
プラットフォーム

5Dキネマティクス

レベル1：
静的変換（平行移動、回転）と
各種補正

を向上します。 
ベッコフの高性能な産業用PCやワンケーブル・テク
ノロジー（OCT）をそなえたドライブと、TwinCATの
ソフトウェア機能を組み合わせて使用することによ
り、市場のあらゆる要件を満たす独自のロボットソ
リューションを実装することができ、機械メーカー
の将来性と競争力を高めます。

www.beckhoff.com/twincat-kinematic-
transformation
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TwinCAT：

ロボット制御を

自由に統合できる

オープンコンセプト

ピックアンドプレースロボットと
XTSシステムの制御
TwinCATを使用すると、すべての制御タスクを1つ
のCPUで行うことができます。例えば、高速リニア
搬送システムXTSと、デルタロボットを同時に制御
できます。これにより、1つのプログラミング環境で
システム全体の制御が可能になります。複数のコン
トローラーをつなぐための複雑な通信が不要にな
り、サイクルタイムが最適化されます。 

ロボットキネマティクスの制御
TwinCATキネマティックトランスフォーメーション
（TF511x）を使用すると、さまざまなロボットの動
きを制御できます。軌道計画や、キネマティクスの
変換は、TwinCATで実行できます。
豊富なキネマティクスをご用意しており、顧客独自
のアプリケーションを統合することも可能です。 
ピックアンドプレースの動きも、さまざまなライ
ブラリを使用して、TwinCAT PLCでプログラム
できます。軌道計画機能が実装されており、例
えばTwinCAT NC Iでは、ロボットが描く軌跡を
DIN66025に準じて記述できます。

ロボットキネマティクスの直接制御 ピックアンドプレースロボットとXTSの直接制御

EAP （EtherCAT Automation Protocol）

高速リニア搬送システム
XTS

産業用PC
（EtherCATマスター）

 � TwinCAT 3 PLC/NC I
 � TwinCAT 3キネマティックトランスフォーメーション
 � TwinCAT 3 XTS エクステンション

ピックアンドプレース ロボット

6軸多関節ロボット

産業用PC
（EtherCATマスター）

 � TwinCAT 3 PLC/NC I
 � TwinCAT 3キネマティックトランスフォーメーション

EtherCATターミナル

EtherCAT AMI
補助軸

EtherCAT P
ボックスモジュール

分散型
サーボドライブ 
AMP8000

電源モジュール AMP8620

16



他社ロボットコントローラをTwinCATに統合
TwinCATの拡張機能であるTF5120/TF5130は、
標準のTwinCAT PLC（TC1200）を拡張し、多関節
アームやスカラロボットを制御するための基盤と
して機能します。ロボットの動作コマンドは、PLCか
らロボットコントローラに送信されます。KUKA社製
（TF5120 mxAutomation）およびストーブリ社製
（TF5130 uniVAL PLC）のロボット用に定義された
インターフェイスをサポートしており、TwinCATか
ら直接、ロボット動作を指令できます。 ロボットアプ
リケーションのモーションプロファイルは、TwinCAT 
PLCのファンクションブロックでプログラムできます。
特定のロボット言語や複雑なプログラムは必要あり
ません。

EtherCAT Automation Protocol （EAP）による
コントローラ通信
EtherCAT Automation Protocol （EAP） は、
ロボットとマシンの間の水平方向通信や、中央のホ
ストコンピュータの統合を極めて効率的に処理し
ます。EAPは、ミリ秒単位のリアルタイム通信を実
現します。 このプロトコルは、従来のイーサネット
のインフラをベースにしているため、あらゆるイー
サネット媒体を経由して、あるいは、ワイヤレスで
も送信できます。

www.beckhoff.com/ethercat
www.beckhoff.com/twincat3

ピックアンドプレースロボットとXTSの直接制御 他社ロボットコントローラをTwinCATに統合

EtherCATターミナル EtherCATターミナル

マスター/スレーブ通信
他社ロボットコントローラ/ドライブ（EtherCATスレーブ/FSoE）
例：TF5130 TwinCATロボティクスuniVAL PLC
（ストーブリ社製ロボットとの通信用）

マスター/マスター通信 
他社ロボットコントローラ/ドライブ（EtherCATスレーブ/FSoE）
例：TF5120 TwinCATロボティクス mxAutomation
(KUKA社製ロボットとの通信用)

 � TwinCAT 3 PLC

組込み型PC
（EtherCATマスター）

6軸多関節ロボット
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サーボモーターターミナル
ELM7211

分散型サーボドライブ 
AMI8000

多軸サーボシステム
AX8000

ロボットアプリケーションやハンドリングマシンで
は、複数軸の個別動作や相互連携動作、非常にダ
イナミックな位置決め動作が求められます。この
ようなアプリケーションには、多軸サーボシステム
AX8000の高速制御技術が最適です。1チャンネ
ルまたは2チャンネルの軸モジュールによる柔軟
なコンセプトと、モーター出力の可変配分により、
さまざまなアプリケーション要件に応じて、コスト
に見合った最適なソリューションを提供します。電
源ケーブルとセンサーケーブルを1本の標準モー
ターケーブルに集約したワンケーブルテクノロジー
（OCT)技術をそなえたAM8000サーボモーター
シリーズを使用することで、配線やコミッショニン
グ工数を削減できます。 
オプションで安全技術を組み込むことにより、ベッ

スケーラブルな

ドライブ製品:

ハイレベルな

モーション

タスクを実現

ベッコフのスケーラブルなドライブ製品は、DC
モーターやステッピングモーターから、コンパクト
なサーボモーターターミナル、高性能なAXサーボ
ドライブシリーズまで、幅広いアプリケーションに
対応しています。多様な用途に応じたデザインお
よび性能をご用意しており、回転型モータ向けの
最適なドライブコンセプトの実装を支援します。 
高速リニア搬送システムXTSと、磁気浮遊型搬送シ
ステムXPlanarは、ベッコフのドライブテクノロジー
の新標準として、まったく新しいアプリケーションシ
ナリオへの扉を開きます。EtherCATの優れた性能
は、PC制御技術の統合や、他の通信システムとの
接続をサポートします。キネマティクスと位置決め
タスクは、TwinCATモーションファンクションブロッ
クで実装できます。 
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同期型サーボモーター 
AM8000

高速リニア搬送システム XTS
磁気浮遊型搬送システム XPlanar

コフのドライブ製品ポートフォリオは、機械安全の
厳しい要求を満たし、さまざまなアプリケーション
の制御構成を簡素化します。

www.beckhoff.com/motion
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産業用PCC6032および
AX8831カプラーモジュール
を格納した制御盤

分配型サーボドライブシステム 
AMP8000

EtherCAT P 

ボックス（IP67) 

ることで、機械設計におけるシンプルなシステム配
線を実現します。 
分散型サーボドライブシステムAMP8000もまた、
モジュール式の機械設計に新たな可能性を創出し
ます。サーボドライブをサーボモーターに直接組
み込むことにより、極めてコンパクトなフォームファ
クターを実現しています。パワーエレクトロニクス
を機械に配置することで、制御盤内にはカプラーモ
ジュール1台を設置するだけです。このカプラーモ
ジュールは、同様にEtherCAT Pで接続した分配モ
ジュールAMP8800を経由して、最大5台のサーボ
ドライブを分散制御できます。  
また、システム全体をカスケード接続できるため、
複雑なシステムであってもシンプルなトポロジー

制御盤フリーの

生産設備を実現する

分散型サーボドライブ

システムとEtherCAT P

ワンケーブルテクノロジー（OCT）技術は、ベッコ
フにより開発され、長年にわたり使用されてきた
規格です。電源ケーブルとセンサーケーブルを1
本の標準モーターケーブルに集約することによ
り、材料費と配線工数を半減します。EtherCATと
OCTのコンセプトを進化させたのが、EtherCAT P
です。フィールドレベルで使用するI/Oデバイス用
のワンケーブルテクノロジーであるEtherCAT P
は、EtherCAT通信と電源供給を1本の4線式標準
イーサネットケーブルで行います。さらに、柔軟な
トポロジーなどのEtherCATのメリットをすべて継
承しています。   ハイブリッドケーブルを使用した
ワンケーブル・オートメーションは、部品、ターミナ
ルボックス、モジュールを1本のケーブルで接続す

AMP8000用
分配モジュールAMP8800
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EtherCAT P 

ボックス（IP67) 

2チャンネル

モーターコントローラー

ボックス EP7402-0057

を実現できます。 
メリットは、配線コストの削減にとどまりません。シ
ステム計画や設置時のエラーソース削減、システ
ム診断による稼働率の向上も大きなメリットです。
電源モジュールAMP8620を使用することによ
り、制御盤フリーの機械を実現するためのさらな
る可能性が広がります。この場合、制御盤への接
続がまったく不要になります。EtherCATボックス 
EP7402は、内蔵コントローラから24VDCコンベ
ヤ用モータやブラシレスDCモータなどを直接接
続、制御できる2つの出力をそなえています。これ
により、使用するコンベヤやモーターのメーカーに
関わらず、接続したデバイスの制御を完全に引き
継ぐことができます。 

EtherCAT P 

ボックス（IP67) 

 
www.beckhoff.com/ethercat-p
www.beckhoff.com/distributed- 
servo-drive-system
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ベッコフ: 

世界に広がる

PC制御

ネットワーク

包括的なシステムソリューションを構成することも
できます。
オートメーションの分野で確固たる実績をもつドイ
ツのミッテルシュタンドとして、またお客様第一の
サービスをモットーとするファミリー企業として、
ベッコフ製品の長期にわたる安定供給をお約束し
ます。世界中のお客様に高品質な製品をお届けす
るために、ベッコフの研究、開発、生産活動は厳し
い品質管理ガイドラインに沿って実施しています。

New Automation Technology
1980年の創業以来、ベッコフの名は途切れること
のない成功の歴史の代名詞となっています。ベッ
コフが提唱するNew Automation Technologyと
は、PC制御技術に裏打ちされた、業界の枠組みに
とらわれることのない革新的なオートメーションソ
リューションを意味します。機械工学、プロセス産
業、スマートビル制御、エンターテイメント産業な
ど、世界中のあらゆる分野で、PC制御技術のオー
プン性、柔軟性、高速性、効率性などのメリットが
実証されています。スケーラブルなハードウェアお
よびソフトウェアの豊富な製品ポートフォリオによ
り、モジュール式のオートメーションコンセプトを
実現できます。お客様のアプリケーション要件に合
わせて、個別のコンポーネントを使用することも、
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製品情報：
組み立ておよびハンドリングなどのロボットアプ
リケーションに関する詳細情報は、以下Webサ
イトからご確認いただけます。 
www.beckhoff.com/robotics

ベッコフ製品カタログおよびフライヤーは、以下
Webサイトからダウンロードいただけます。
www.beckhoff.com/Information-media

本社概要:
 � 所在地: フェアル（ドイツ）
 � 総売上高（2020年）: 923 million € 
 � 総従業員数: 4,500名
 � ドイツ国内営業/研究開発拠点: 22ヶ所
 � 支社: 世界39社
 � 代理店: 世界75ヶ国以上  

(2021年8月現在)

ワールドワイドに展開
ベッコフは世界75ヶ国以上に拠点を置き、グロー
バル展開しているお客様に現地の言葉で迅速な
サービスとサポートを提供します。さらに、地理的
にお客様の近くに拠点を置くことで、世界中のお
客様が直面している技術的課題をより深く理解し、
的確なサポートを提供します。

総売上高の推移

代理店本社

支社
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ベッコフオートメーション株式会社
〒231-0062
神奈川県横浜市中区桜木町1-1-8
日石横浜ビル18階
電話: 045-650-1612 
info@beckhoff.co.jp
www.beckhoff.co.jp

Beckhoff®、TwinCAT®、TwinCAT/BSD®、EtherCAT®、EtherCAT G®、EtherCAT G10®、EtherCAT P®、Safety over EtherCAT®、TwinSAFE®、XFC®、XTS®および
XPlanar®は、Beckhoff Automation GmbHの登録商標です。
このカタログで使用されているその他の名称は商標である可能性があり、第三者が独自の目的のために使用すると所有者の権利を侵害する可能性があります。

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG 08/2021
© ベッコフオートメーション株式会社 11/2021

このカタログに記載されている情報は一般的な製品説明および性能を記載したものであり、 場合により記載通りに動作しない場合があります。
製品の情報・仕様は予告なく変更されます。製品の個別の特性に関する情報提供の義務は、契約条件において明示的に合意している場合にのみ発生します。
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