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SoftServo, 引领运动控制的未来！

只需要一台普通PC，通过实时运动控制软件，就可以实现对自动化设

备、机器人的一体化控制。

,mmm
文本框
软赢SoftServo致力于用软件改变运动控制。自1998年“软件运动控制”技术在MIT诞生以来，SoftServo一直深耕于自动化和智能制造领域，使用世界最前沿的软件控制算法和技术，帮助越来越多的智能制造设备公司摆脱专用芯片和硬件的制约，提升机器的控制性能和性价比。

“软件运动控制”使用通用PC和高级软件算法，不光可以节省控制硬件，还可以紧跟时代发展和工艺需求，快速根据需求开发新的控制功能，快速更新，保持领先。有开发能力的客户甚至可以开发自己的“实时算法”和子模块，实现最新的控制技术和自有知识产权的结合。

软赢SoftServo在中国、美国、日本和韩国拥有强大的研发队伍和设立了研发中心，与众多的中国智能设备厂商展开合作开发，共同整合世界前沿的自动化资源。
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ソフトモーション（パソコンベース）の構成例

PC選択

PLCの構成例

機器構成の比較
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ソフトモーションはソフトサーボシステムズ株式会社の登録商標です。
Windowsは米国 Microsoft Corporation の米国およびその他の国における登録商標です。
Visual Studioは米国 Microsoft Corporation の米国およびその他の国における登録商標です。
RTXは米国 IntervalZero社の米国およびその他の国における登録商標です。
Realtime Express(RTEX)はパナソニック株式会社の登録商標です。
MECHATROLINKは株式会社安川電機の登録商標です。

FAQ

 実際に製品を見てみたい

ご訪問や、弊社にて、デモ機を用いてご案内ができ

ます。年間をとおして弊社が出展する展示会の場で

もご紹介ができます。

 評価版はありますか？

アクティベート後９０日間使える評価版ライセンスを

無償提供します。

 WMX３を用いるとコストダウンはできますか？

トータル60軸以上のモータを使う半導体製造装置

において、当社の製品をご利用いただくことによって、

配線コスト、線材コストが大幅に削減され、装置コス

トを30%抑えられたケースがあります。

 PCが壊れたときはどうすればいいですか？

弊社へお問い合わせいただければ、別のPCに無償

で載せかえ可能です。

 フィールドネットワークは何に対応してますか？

EtherCATや、Realtime Express、MECHATROLINK-Ⅲ

に対応しています。PC一台で異種ネットワークを同

時に同期制御することも可能です。

 海外向けサポートは受けられますか？

韓国、中国、台湾に技術サポートできる拠点があり

ます。

 保守契約はありますか？

オプションとして年間メンテナンス&サポート契約

があります。バージョンアップや技術サポートが受

けられます。

 アプリケーション開発はしてもらえますか？

受託開発も承っております。ご相談ください。

 新機能開発の依頼はできますか？

ソフトウェアならではの柔軟な対応が可能です。

 SDKの購入が必要ですか？

不要です。ランタイムのインストールを行うと開発に

必要なライブラリが展開されます。

 開発環境はVisual Studio以外にも
 対応していますか？

Python、C++Builder、LabVIEW、Qtなどの事例が

ありますのでお問合せください。

カメラ

カメラ

ステージ

ステージ

位置決めモジュール
モーションモジュール
I/Oモジュール

通信モジュール

ロボット

ロボット

搬送系

搬送系

・HMI
・位置決め
・ロボット
・モーション
・画像処理

タッチパネル

HMI

〒190-0022
東京都立川市錦町3丁目 1番 13号立川 ASビル 2F
TEL：042-512-5377　FAX：042-512-5388
E-mail：info@softservo.co.jp

https://www.softservo.co.jp

海外グループ会社

米国 ： Soft Servo Systems, Inc.
  http://softservo.com

韓国 ： Soft Motions & Robotics Co., Ltd.（旧 Soft Servo Korea, Inc.）
  https://www.soft-motion.com

中国 ： 深圳市软赢科技有限公司
  Shenzhen Softwin Technologies Co., Ltd.
  http://www.softwin.cc

ソフトサーボシステムズ株式会社

市販Windowsパソコンを使用します。
低価格オフィス用途から、小型組み込み用途、
ハイスペック工業用途まで、ユーザの用途、
コンセプトに応じて柔軟な選択が可能です。

タッチパネル
PC

画像処理

ロボットコントローラ

サービス&サポート

初期導入サポート
製品のインストールや使い始めるまでのステップを
ご教示します。

PC選定サポート
PC選定に関するアドバイス、テストを実施します。

スレーブ接続サポート
サーボやI/Oなど、スレーブ機器を接続する時の
設定などをサポートします。

制御アプリケーション開発支援
実現したい動作に必要なAPIの選定、サンプルコード
のご提供などいたします。

ソフトウェアのバージョンアップ
随時最新バージョンへのアップデートが可能です。
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软 件 运 动 控 制 系 统

什么是软件运动控制？
软件运动控制利用电脑多核CPU的分布式超高性能，充

分发挥其快速运算能力。WMX3软件安装在Windows

系统的电脑上，不需要NC板和专用控制器，适用于各种

制造设备和机器人的高速多轴同步控制。

        Windows系统下可以实现实时控制吗？
通过安装实时操作系统"RTX"，即使在Windows上也

能保证实时性。将电脑多核CPU的一个专用核和专用内

存分配给软件运动控制，可以实现高速稳定的实时控

制，而不会受到Windows进程的影响。

Windows Kernel

Windows Process

WMX3

Real-time Kernel Extension

Windows HAL Real-time HAL Extension

Core
1

Core
2

Core
3

Core
4 RTX

Subsystem

 

  

  

 

 

 

SIMPLE 简单

FLEXIBLE 灵活

PERFORMANCE 高性能

WMX3软件运动控制系统

总线

EtherCAT通信

商用PC(已安装软件）

伺服驱动器 伺服电机

不需要
专用ASIC,CPU
专用板卡
专用硬件
专用通信电缆
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多轴运动控制的加速进化

自主开发的软件运动控制系统

结合自主研发的EtherCAT主站

最新版本软件运动控制系统"WMX3"(已取得专利）

  最大限度地发挥电脑CPU的运算性能

实现传统的运动控制器实现不了的控制性能和功能

     
  
    
 

只需一台W i ndo ws电 脑
无需NC 板等专用硬件，最大限度地利用电脑CPU性能。1.

    
超高性价比
彻底省配线化，可以大幅削 减成本，提高控制性能。2.

        
              
     
  

     
  

轻松创建 复杂 的应 用台控 制程序及实时算法模块
使用Micros oft V isu al Studio创建自己的应用程序及实时子程序 。3.

       
   
              应用广泛 ，运 行稳 定，可 靠性高

被半导体制造设备及3C/FPD等世界设备制造商广泛采用。4.
 
    
  适合IO T时代

获取基于WMX3架构下的设备实时数据，能够存储在设备的电脑内存，
在上层系统中实时使用。

5.
     
  
      自主研发的E the rCAT主 站

使用PC 的标准总线端口实现总线控制，稳定性兼容性久经验证。6.

ツール

仕様

オプションパッケージ

制御システムやネットワークの設定、調整、管理を簡単に行うための各種ツール

EcConfigurator
・通信設定、状態モニターツール
・ネットワーク経由でパラメータのアップ /ダウンロード可能
・ネットワーク診断機能、ネットワークトポロジー表示機能

Profile Analyzer
・多軸のモーションをリアルタイムまたは記録して
  グラフ表示するツール
・トリガ設定によるタイミング制御可能
・複数軸補間時の軌跡分析可能

EcConfigurator Profile Analyzer

開発環境

APIライブラリ対応言語
 C/C++言語 ( ネイティブ )
 .NET 対応言語（C#、VB等、
 Framework4.0 以降）
開発環境
 Microsoft Visual Studio 
 2012、2013、2015、2017

推奨動作環境

 OS : Windows 7(32/64bit)、
   Windows 10(64bit)
   IoT Enterprise LTSC
 CPU ： 最低 ATOM 2GHz 程度
   （E3845等）
   コア数２以上必須
 メモリ ： ４GB以上

EtherCATスレーブ接続実績

㈱安川電機　Sigma V/7シリーズ
パナソニック㈱　A5B/A6Bシリーズ
㈱日立産機　ADVシリーズ
オムロン㈱　GXシリーズ
㈱キーエンス　NUシリーズ
オリエンタルモーター㈱　AZシリーズ

ロボット制御パッケージ
様々な産業用ロボットアームの順・逆キネマティクス演
算の他、閉リンク機構やリンクオフセットにも対応。「複合
制御」装置として、複数台のロボットや他の位置決め装
置との完全同期制御も可能。独自ロボット言語「RBC」
を用いて容易にプログラミングが可能。

リアルタイムSDKパッケージ
リアルタイムカーネル「RTX」上でユーザ独自のアルゴリズムを
統合し、様々な制御機能を実装できるハイエンドな開発環境。
ユーザ独自のリアルタイムモーションライブラリを「RTDLL」と
して組み込み、WMX3の既存機能と同期統合。オープンプラッ
トフォームとして、各ユーザはオリジナルな高性能モーションコ
ントロールを実現できる。＊別途RTX SDKが必要

WMX3ソフトウェア構成

ソフトウェア構成図

RTX Subsystem

WMX3

リアルタイム
API

RTSS
ユーザアプリ

WMX3
内部関数
ライブラリ

RTDLL
ユーザ開発機能

■ インストーラとしてソフトウェアを提供。

■ WMX3とRTXのランタイムライセンスを同梱。

■ 開発に必要なライブラリは同梱。特別なSDKは購入不要。

■ シミュレーション機能標準添付。実機がなくても開発可能。

■ ネットワーク設定、モーション解析など各種ツールも同梱。

制御軸数 最大128軸

I/Oサイズ 入力1450バイト、出力1450バイト

位置決め 最大128軸同時、オーバーライド（動的な目的値などの変更）

加減速プロファイル 速度カーブ：台形、S字、ジャーク、2段階速度、加速時間指定台形
 加速度カーブ：S字、2次曲線、サイン曲線

補間 直線、円弧、3次元円弧、ヘリカル、PVT

連続軌跡 直線と円弧の組み合わせ、スプライン補間、先読み速度自動制御、
 回転ステージを伴う直線/円弧連続軌跡

イベント
 トリガ（軸の目標値到達、I/O入力等）とアクション（軸の移動開始、I/O出力等）を登録しておき

 リアルタイム動作を行う。

APIバッファ モーションAPIをバッファに登録しておき、リアルタイム動作を行う。条件による実行の待ちや
 分岐も可能。

位置同期出力(PSO) 指定位置でのI/Oをリアルタイム出力（位置比較性能は通信周期に依存）。より高精度な動作が
求められる場合は専用ハードウェアオプションにより、1パルスレベルでの位置比較が可能。

同期 単純同期、同期ギヤ比/オフセット指定、同期ズレ補正、同期の動的確立/解除、
 複数系統（最大64組）の1軸対多軸同期を定義可能

電子カム 8系統のカム曲線を定義可能、通信周期ごとのカム曲線、位相操作、クラッチ

原点復帰 インデックスパルス、原点センサ、リミットセンサ、リミット近傍センサ、外部入力信号、
 メカエンド等。ガントリ軸の原点復帰も可能。

補正機能 バックラッシュ/ピッチ誤差補正、平面ひずみ（真直度）補正

 Class A準拠、CoE、EoE、FoE、SoE、AoE、VoE、DC/SM同期、ホットコネクト、
 ライン/スター/リングトポロジー
EtherCAT 指令モード：位置（標準）、速度、トルク。動的な指令モードの変更可能。※サーボの仕様に依存

 通信周期：標準1ms、ユーザ設定により0.125ms～4msに設定可能

装置制御アプリ
（ユーザ作成）

WMX3ツール
（標準添付、ユーザ作成可能）

ネットワーク
管理ツール

（標準添付、ユーザ作成可能）

Windows
カーネル

RTX Subsystem
・WMX3 モーション演算
・EtherCAT/その他ネットワーク層
・NIC/ネットワークカードドライバ

ネットワーク管理APIWMX3モーションAPI

NIC/ネットワークカード

各種デバイス

別途Visual Studioをご準備頂ければすぐに開発開始いただけます。

その他、国内外の多数のEtherCAT製品と接続
した実績があります。

  

通过总线多循环周期最大限度的利用电脑性能

  WMX3可以在一台电脑上运行两个具有不同循环周期的主站。能够
有效的利用电脑的资源，如250μs通 讯周期控制多轴精确同步和插
补，2ms通讯周期驱动要求不高的传输系统，降低电脑所需配置。
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电脑 选择

设备 构成比较
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ソフトモーションはソフトサーボシステムズ株式会社の登録商標です。
Windowsは米国 Microsoft Corporation の米国およびその他の国における登録商標です。
Visual Studioは米国 Microsoft Corporation の米国およびその他の国における登録商標です。
RTXは米国 IntervalZero社の米国およびその他の国における登録商標です。
Realtime Express(RTEX)はパナソニック株式会社の登録商標です。
MECHATROLINKは株式会社安川電機の登録商標です。

FAQ

 実際に製品を見てみたい

ご訪問や、弊社にて、デモ機を用いてご案内ができ

ます。年間をとおして弊社が出展する展示会の場で

もご紹介ができます。

 評価版はありますか？

アクティベート後９０日間使える評価版ライセンスを

無償提供します。

 WMX３を用いるとコストダウンはできますか？

トータル60軸以上のモータを使う半導体製造装置

において、当社の製品をご利用いただくことによって、

配線コスト、線材コストが大幅に削減され、装置コス

トを30%抑えられたケースがあります。

 PCが壊れたときはどうすればいいですか？

弊社へお問い合わせいただければ、別のPCに無償

で載せかえ可能です。

 フィールドネットワークは何に対応してますか？

EtherCATや、Realtime Express、MECHATROLINK-Ⅲ

に対応しています。PC一台で異種ネットワークを同

時に同期制御することも可能です。

 海外向けサポートは受けられますか？

韓国、中国、台湾に技術サポートできる拠点があり

ます。

 保守契約はありますか？

オプションとして年間メンテナンス&サポート契約

があります。バージョンアップや技術サポートが受

けられます。

 アプリケーション開発はしてもらえますか？

受託開発も承っております。ご相談ください。

 新機能開発の依頼はできますか？

ソフトウェアならではの柔軟な対応が可能です。

 SDKの購入が必要ですか？

不要です。ランタイムのインストールを行うと開発に

必要なライブラリが展開されます。

 開発環境はVisual Studio以外にも
 対応していますか？

Python、C++Builder、LabVIEW、Qtなどの事例が

ありますのでお問合せください。

相机

相机 

平台

平台

PLC/专用控制器构成示例 位置模块

运动模块

IO模块
通讯模块

机器人

机器人

传输系统

传输系统 

位置/速度/扭矩控制
机器控制
IO控制
图像处理模块

触摸屏

HMI

〒190-0022
東京都立川市錦町3丁目 1番 13号立川 ASビル 2F
TEL：042-512-5377　FAX：042-512-5388
E-mail：info@softservo.co.jp

https://www.softservo.co.jp

海外グループ会社

米国 ： Soft Servo Systems, Inc.
  http://softservo.com

韓国 ： Soft Motions & Robotics Co., Ltd.（旧 Soft Servo Korea, Inc.）
  https://www.soft-motion.com

中国 ： 深圳市软赢科技有限公司
  Shenzhen Softwin Technologies Co., Ltd.
  http://www.softwin.cc

ソフトサーボシステムズ株式会社

市面上的Windows计算机。
从低成本的办公电脑到小型嵌入式计算
机和高规格工业电脑，可以根据用户应
用自由选择。

触摸屏电脑
(WMX3)

图像处理

机器人控制器

サービス&サポート

初期導入サポート
製品のインストールや使い始めるまでのステップを
ご教示します。

PC選定サポート
PC選定に関するアドバイス、テストを実施します。

スレーブ接続サポート
サーボやI/Oなど、スレーブ機器を接続する時の
設定などをサポートします。

制御アプリケーション開発支援
実現したい動作に必要なAPIの選定、サンプルコード
のご提供などいたします。

ソフトウェアのバージョンアップ
随時最新バージョンへのアップデートが可能です。
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ソフトモーションコントローラ

ソフトモーションとは？
ソフトモーションとは、パソコンのマルチコアCPUの分散型超高
速演算能力を最大限に活かし、NC ボードや専用コントローラの
代わりに市販の Windows パソコンにインストールしたソフトウェ
アのみによって様々な製造装置やロボットなど高速多軸同期モー
ション制御を実現するテクノロジーです。

Windowsでリアルタイム制御は可能？
Windows のリアルタイム拡張技術である「RTX」を採用する
ことで、Windows パソコンでもハードリアルタイム性を確保で
きます。パソコンのマルチコア CPU のコアの一部をソフトモー
ションの動作に割り振ることで、Windows 側の動作状況に影響
されることなく高速で安定したリアルタイム制御が可能です。

ソフトサーボシステムズ株式会社

Windows Kernel

Windows Process

WMX3

Real-time Kernel Extension

Windows HAL Real-time HAL Extension

Core
1

Core
2

Core
3

Core
4 RTX

Subsystem

SIMPLE

FLEXIBLE

PERFORMANCE

当社「ソフトモーション」コントローラ

LANケーブル

EtherCAT通信

市販PC（ソフトモーション）
ソフトウェアがインストール

サーボドライバ サーボモータ

特殊なASIC、CPU
専用ボード
専用ハードウェア
専用通信ケーブル
多重配線

运动控制软件（基于电脑）构成示例

Administrator
文本框
PLC/专用控制器

Administrator
文本框
总线控制
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最新版本的"WMX3"系列运动控制产品配备了我们的“软件运动控制技术”（专利技术）。它以一体化的方式
提供各种运动控制和功能，包括各种方便易用的设置工具。

半導体製造装置（前工程）

油圧装置

バッテリー製造装置

  

   

运动API

轴、I/O测试控制台

实时子系统

网络配置工具
PLC

PC

メンテナンス性・移植性

・ハードウェアと1対1の一枚板なプログラムになりがち

・ロジックやI/Oの追加変更箇所を把握するのが大変

・モジュール化、変数による抽象化など追加変更箇所の把握がしやすい

・ライブラリ化、オブジェクト指向などパーツとしての使い回しが容易

PLC

PC

ネットワーク接続性

・アクセスできる情報に限度がある。セキュリティにも不安がある

・PCが元々得意とする分野。ITエンジニアも積極的に関与できる

PLC

PC

HMI の自由度

・専用機器、専用エディタによる限定的な仕様になる

・コストアップ要因となる

・Visual Studioによるグラフィカルで自由度の高い設計

・制御PCと同じ環境で動作するのでコストゼロ

PLC

PC

機能拡張性

・購入時点で機能、性能は決まっている

・ソフトなので機能開発は容易

・パソコンのペリフェラルを自由に使える

・ストレージ、メモリサイズも自由に設定できる

PLC

PC

ロギング

・スキャン周期への影響、保存サイズなど制約あり

・圧倒的なファイル処理能力

・膨大なストレージを活用

・CPUの選定、負荷の分散（スレッド化）など最適化

EtherCAT主站

运动分析工具

最大128轴伺服或步进

I/O模块

複雑な製造工程に高度なモーション機能

半導体製造装置（後工程）

多軸、高タクト装置にハイパフォーマンスモーション

ロールtoロール制御に必要なダンサーコントロール
など特殊フィードバック制御

舞台装置、キネティックアート

モーションネットワークにより
多軸遠隔ノード間高精度同期

PID圧力フィードバック制御など特殊機能開発可能

製造ライン向けロボット

複数ロボットをまとめて制御、ネットワーク化

EtherCAT/网络API

模拟工具

装

）

イ
ス

各種デ
バ

 

 

 

商用Windows电脑

EtherCAT通讯

LAN端口
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机器人 运动平台 DD马达 直线模组

网络管理API

   内核
NIC

・

・
・

备各种设

 

■

■

WMX3版本

WMX3软件运动控制系统概要

WMX3软件组成

软件的安装程序
WMX3和RTX的运行许可证
开发所需要的库，无需购买特殊SDK
（开发实时程序需要实时SDK）

标准模拟功能，没有实际机器也可模拟运行与测试

网卡配置、运动分析等各种工具

安装Visual Studio即可马上开始您的开发

■
■
■

设备控制程序
（用户创建）

WMX3工具 网络管理工具

网络管理APIWMX3运动API

Windows
   内核

RTX子系统
WMX3运动引擎・

・EtherCAT/其他总线引擎
NIC网卡驱动程序・

NIC/网卡

   各种设备

软件配置图
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功能模块
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Compensation 
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ApiBuffer 

Administrator
打字机
CyclicBuffer 
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打字机
UserMemory 

Administrator
打字机
包含运动功能

Administrator
打字机
WMX3系统引擎（如初始化、结束、总线通讯等）

Administrator
打字机
   Basic

（简单插补）

Administrator
打字机
Professional

（连续轨迹）

Administrator
打字机
   Premium

（自定义轨迹）

Administrator
打字机
基础运动指令（如回零、IO控制、轴点到点运动、各种插

补运动、同步控制等）

Administrator
打字机
对WMX3系统、API和轴指令和状态进行实时记录和采样

Administrator
打字机
由系统引擎控制进行各种运动事件的实时触发

Administrator
打字机
各种连续轨迹控制，如样条、前瞻、路径插补和电子凸轮等

Administrator
打字机
螺距误差补偿、反向间隙补偿和2D平面误差补偿

Administrator
打字机
在系统缓冲区设置各种API函数并执行实时操作，也可以设

置条件跳转

Administrator
打字机
用户自定义轨迹的周期性指令缓冲区

Administrator
打字机
用户自定义共享内存区

Administrator
打字机
●

Administrator
打字机
●

Administrator
打字机
●

Administrator
打字机
●

Administrator
打字机
●

Administrator
打字机
●
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●
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●
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●
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●
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打字机
●
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打字机
●
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打字机
●
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打字机
●
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打字机
●

Administrator
打字机
●

Administrator
打字机
●
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打字机
●

Administrator
打字机
●

Administrator
打字机
●

Administrator
打字机
——

Administrator
打字机
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打字机
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Administrator
打字机
——

Administrator
打字机
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Administrator
打字机
——
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打字机
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①        ②        ③        ④        ⑤      ⑥ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①版本 

符号 版本名称 

00 WIN 

01 Basic 

10 Professional 

11 Premium 

 

 

 

 

 

②轴数 

符号 轴数 

00 0 

04 4 

06 6 

08 8 

10 16 

18 24 

20 32 

30 48 

40 64 

50 80 

60 96 

80 128 

 
③RTX 版本 

符号 RTX 版本*1    实时核数 

08 2016  有 TCP     1 

00 2016  无 TCP     1 

18 2016  有 TCP     2 

10 2016  无 TCP     2 

28 2016  有 TCP     3 

20 2016  无 TCP     3 

38 2016  有 TCP     7 

30 2016  无 TCP     7 

48 2016  有 TCP    15 

40 2016  无 TCP    15 

58 2016  有 TCP    63 

50 2016  无 TCP    63 

09 6430  有 TCP     1 

01 6430  无 TCP     1 

19 6430  有 TCP     2 

11 6430  无 TCP     2 

29 6430  有 TCP     3 

21 6430  无 TCP     3 

39 6430  有 TCP     7 

31 6430  无 TCP     7 

49 6430  有 TCP    15 

41 6430  无 TCP    15 

59 6430  有 TCP    63 

51 6430  无 TCP    63 

 

④通信引擎 

符号 引擎类型 

11 EtherCAT 

10 RTEX 

01 M-Ⅲ 

00 备用 

 

 ⑤四轴机器人 

符号（16 进制） 四轴机器人数量 

0 四轴机器人 0 

1 四轴机器人 1 

2 四轴机器人 2 

3 四轴机器人 3 

4 四轴机器人 4 

5 四轴机器人 5 

6 四轴机器人 6 

7 四轴机器人 7 

8 四轴机器人 8 

9 四轴机器人 9 

A 四轴机器人 10 

B 四轴机器人 11 

C 四轴机器人 12 

D 四轴机器人 13 

E 四轴机器人 14 

F 四轴机器人 15 

 

⑤四轴机器人 

符号（16 进制） 四轴机器人数量 

0 四轴机器人 0 

1 四轴机器人 1 

2 四轴机器人 2 

3 四轴机器人 3 

4 四轴机器人 4 

5 四轴机器人 5 

6 四轴机器人 6 

7 四轴机器人 7 

8 四轴机器人 8 

9 四轴机器人 9 

A 四轴机器人 10 

B 四轴机器人 11 

C 四轴机器人 12 

D 四轴机器人 13 

E 四轴机器人 14 

F 四轴机器人 15 

 

⑤四轴机器人 

符号（16 进制） 四轴机器人数量 

0 0 

1 1 

2 2 

3 3 

4 4 

5 5 

6 6 

7 7 

8 8 

9 9 

A 10 

B 11 

C 12 

D 13 

E 14 

F 15 

 
⑥六轴机器人 

符号（16 进制） 六轴机器人数量 

0 0 

1 1 

2 2 

3 3 

4 4 

5 5 

6 6 

7 7 

8 8 

9 9 

A 10 

B 11 

C 12 

D 13 

E 14 

F 15 

 

WMX3选型
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Administrator
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*1：RTX2016为32位版本，RTX6430为64位版本

Administrator
打字机
举例：1020011121 表示

         Professional版本，32个轴，6430版RTX无TCP，1个实时核， EtherCAT引擎，

         2个四轴机器人，1个六轴机器人的WMX3软件
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Administrator
文本框
   00

Administrator
文本框
   08

Administrator
文本框
   11

Administrator
文本框
 F

Administrator
文本框
 F



ソフトモーションコントローラ

多軸モーション制御の進化を一気に加速する

当社が長年開発してきたソフトモーション技術と
独自EtherCATソフトマスタ技術を組み合わせた、

ソフトウェアモーションコントローラの最新版「WMX3」(特許取得済 )。
年々高性能化しているパソコンCPUの超高速演算能力を最大限に活かし、

従来のモーションコントローラでは不可能な制御性能を実現しました。

必要なのはWindowsパソコンのみ
NCボード等特別な専用ハード不要。パソコンのCPUの進化を最大限に活用。1.
抜群のコストパフォーマンス
徹底した省配線化により大幅なコスト削減が可能。制御性能は向上。2.
複雑な制御アプリケーションも簡単に作成
Microsoft Visual Studioでユーザ独自アプリケーション作成。3.
豊富な実績、安定した稼働、信頼性
半導体製造装置をはじめとする世界の装置メーカでの採用実績も豊富。4.
IIoT時代に最適
リアルタイムで収集した装置の実時間データをWMX3アーキテクチャベースで
装置内のPC Memory Queneに貯蓄し、上位システム側でリアルタイムに活用。

5.
オリジナルEtherCATソフトマスタ
パソコンの標準LANポートを使用し、完全ソフトウェア実装。6.

マルチサイクルによりPCリソースを最大限活用
WMX3では1台のPCで２つのマスタを別々の周期で動作させることが可能です。
125µsで精密制御が必要な複数軸を駆動、その他の精度が求められない搬送系を
2msで駆動するなど、PCのリソースを有効活用し、最低限のスペックに抑えることが
できます。

ツール

オプションパッケージ

制御システムやネットワークの設定、調整、管理を簡単に行うための各種ツール

EcConfigurator
・通信設定、状態モニターツール
・ネットワーク経由でパラメータのアップ /ダウンロード可能
・ネットワーク診断機能、ネットワークトポロジー表示機能

Profile Analyzer
・多軸のモーションをリアルタイムまたは記録して
  グラフ表示するツール
・トリガ設定によるタイミング制御可能
・複数軸補間時の軌跡分析可能

EcConfigurator Profile Analyzer

開発環境

APIライブラリ対応言語
 C/C++言語 ( ネイティブ )
 .NET 対応言語（C#、VB等、
 Framework4.0 以降）
開発環境
 Microsoft Visual Studio 
 2012、2013、2015、2017

推奨動作環境

 OS : Windows 7(32/64bit)、
   Windows 10(64bit)
   IoT Enterprise LTSC
 CPU ： 最低 ATOM 2GHz 程度
   （E3845等）
   コア数２以上必須
 メモリ ： ４GB以上

EtherCATスレーブ接続実績

㈱安川電機　Sigma V/7シリーズ
パナソニック㈱　A5B/A6Bシリーズ
㈱日立産機　ADVシリーズ
オムロン㈱　GXシリーズ
㈱キーエンス　NUシリーズ
オリエンタルモーター㈱　AZシリーズ

ロボット制御パッケージ
様々な産業用ロボットアームの順・逆キネマティクス演
算の他、閉リンク機構やリンクオフセットにも対応。「複合
制御」装置として、複数台のロボットや他の位置決め装
置との完全同期制御も可能。独自ロボット言語「RBC」
を用いて容易にプログラミングが可能。

リアルタイムSDKパッケージ
リアルタイムカーネル「RTX」上でユーザ独自のアルゴリズムを
統合し、様々な制御機能を実装できるハイエンドな開発環境。
ユーザ独自のリアルタイムモーションライブラリを「RTDLL」と
して組み込み、WMX3の既存機能と同期統合。オープンプラッ
トフォームとして、各ユーザはオリジナルな高性能モーションコ
ントロールを実現できる。＊別途RTX SDKが必要

RTX Subsystem

WMX3

リアルタイム
API

RTSS
ユーザアプリ

WMX3
内部関数
ライブラリ

RTDLL
ユーザ開発機能

 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

EtherCAT

 

 

 

 

   

  

  

规

 

格

その他、国内外の多数のEtherCAT製品と接続
した実績があります。
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控制轴数

IO数目

位置命令

加减速类型

插补功能

轨迹控制

事件

API缓冲区

位置比较输出
（PSO)

同步

电子凸轮

回零

补偿

符合A类标准，兼容CoE,EoE,FoE,SoE,AoE,VoE,DC/SM同布、插拔、线路/星形/环形拓扑
命令模式：位置/速度/扭矩。 可以动态更改命令模式。
通讯周期：标准1ms，用户设定可设定0.125ms至8ms

最大128个轴

输入、输出各1450字节

可同时控制128个轴

速度曲线：梯形，S形，加加速度，两级速度，加速时间指定的梯形等
加速度曲线：S曲线，二次曲线，正弦曲线等

直线，圆弧，3D圆弧，螺旋，PVT

直线和圆弧的组合，样条插补，小线段前瞻（前瞻线段数量可根据内存大小自定义）
带旋转的线性/圆弧连续轨迹

设置触发器（达到轴目标值，I/O输入等）和动作（轴开始运动，I/O输出等）并执行
实时操作

在缓冲区中设置动作API并执行实时操作，也可以根据条件等待执行和创建分支

在指定位置实时输出I/O（位置比较性能取决于通信周期）。当需要更精确的操作时，
可以使用专用硬件实现1个脉冲等级的位置比较

设定同步轴齿轮比/偏移，同步轴偏差校正，同步轴动态建立/取消，1轴到多轴的同步
（最多64对）

可定义八个凸轮曲线表以及每个通讯周期的凸轮曲线，相位操作，离合器

20余种回零类型可以通过原点传感器，限位传感器，极限接近传感器，外部输入信号，
机械端回零等，也可以进行龙门轴回零

反向间隙/螺距误差校补偿，平面失真（直线度）2D补偿

和WMX3相关的硬件产品

更多硬件产品资料请联系获取

或扫描二维码
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插片式/一体式总线IO模块
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总线伺服/总线步进
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PCB安装总线IO模块
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直线电机/丝杆模组/DD平台
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产品手册



 

 

   

 

3C组装/检测 LCD屏幕贴合  

   

 

多轴多通道总线控制    高速龙门控制 五轴点胶/轨迹控制 机器人和单机自动化  

   

     

 

 

WMX3控制系统在中日韩诸多半导体大厂的各种半导体设备中得到成功的应用，例如晶圆清洗、PR涂覆、蚀刻、化学沉积、EDS检

测、晶圆研磨、Die Attach、焊线、检测等。WMX3的创新灵活的“软件运动控制”和兼容性稳定性极佳的自主EtherCAT总线技术

协助半导体设备完成了柔性控制和高效的统一。

  

  

 

  

  

  

全自动SMT印刷 高速点胶                                               太阳能硅片生产

我们与手机、5G、太阳能、LCD/FPD、SMT的众多终端和设备厂家在研发阶段就展开深入合作，在众多组装、测试、贴合、印刷、点

胶等工艺上应用多轴多通道的WMX3软件运动控制系统。WMX3不光可以提供快速的功能升级和开发，还可以由客户开发自主知识产

权的实时控制算法和子模块，快速应对市场挑战。

  

    

自从20年前在MIT诞生“软件运动控制”技术以来，WMX3通用运动控制系统在半导体和通用自动化市场积累

了大量的应用经验，帮助各个智能设备厂商提升了控制性能，并合作开发了众多智能制造设备的控制系统。

7

WMX3应用案例

半导体制造装备

手机/3C电子智能制造

优势应用场景
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ソフトモーションコントローラ

多軸モーション制御の進化を一気に加速する

当社が長年開発してきたソフトモーション技術と
独自EtherCATソフトマスタ技術を組み合わせた、

ソフトウェアモーションコントローラの最新版「WMX3」(特許取得済 )。
年々高性能化しているパソコンCPUの超高速演算能力を最大限に活かし、

従来のモーションコントローラでは不可能な制御性能を実現しました。

必要なのはWindowsパソコンのみ
NCボード等特別な専用ハード不要。パソコンのCPUの進化を最大限に活用。1.
抜群のコストパフォーマンス
徹底した省配線化により大幅なコスト削減が可能。制御性能は向上。2.
複雑な制御アプリケーションも簡単に作成
Microsoft Visual Studioでユーザ独自アプリケーション作成。3.
豊富な実績、安定した稼働、信頼性
半導体製造装置をはじめとする世界の装置メーカでの採用実績も豊富。4.
IIoT時代に最適
リアルタイムで収集した装置の実時間データをWMX3アーキテクチャベースで
装置内のPC Memory Queneに貯蓄し、上位システム側でリアルタイムに活用。

5.
オリジナルEtherCATソフトマスタ
パソコンの標準LANポートを使用し、完全ソフトウェア実装。6.

マルチサイクルによりPCリソースを最大限活用
WMX3では1台のPCで２つのマスタを別々の周期で動作させることが可能です。
125µsで精密制御が必要な複数軸を駆動、その他の精度が求められない搬送系を
2msで駆動するなど、PCのリソースを有効活用し、最低限のスペックに抑えることが
できます。

仕様

可选扩展功能

  工 具 设置、调整和管理控制系统和网络的各种工具

EcConfigurator

通讯设置，状态监控工具

Profile Analyzer

・实时显示多轴运动或作为记录图形的工具
通过触发设置进行定时控制

多轴插补时的轨迹的分析

EcConfigurator

开发环境

 

API库支持的语言
C/C++语言（原生）

.NET支持的语言（C#，VB等、
Framework4.0或更高版本）

开发环境

Microsoft Visual Studio2012、
2013、2015、2017

          操作系统：Windows 7 (32/64位)
Windows 10 (64位)
Enterprise LTSC

CPU: 最低ATOM 2GHz
2核以上

内存：4GB以上

Profile Analyzer

推荐操作环境 EtherCAT从站支持

机器人控制模块

除了各种工业机器人的正反解计算外，还支持闭

合机构和连杆偏移。WMX3也可以对多个机器

人和自动化设备进行同步的“一体化”控制。而

且可以使用机器人语言"RBC"轻松编程。

WMX3ソフトウェア構成

ソフトウェア構成図

    

实时SDK

允许用户通过在实时子系统"RTX"上用C++开发自己

的实时算法来实现各种控制功能的高端开发环境。用

户自己的实时运动库被合并为"RTDLL"并与WMX3的

现有功能集成。作为一个开放平台，每个用户都可以

实现原创性的高性能运动控制。*需要单独的RTX SDK

RTX  Subsyst em

   W M X 3

实时API RTSS用户应
   用程序

WMX3内部
函数库

RTDLL用户开
   发子模块

■ インストーラとしてソフトウェアを提供。

■ WMX3とRTXのランタイムライセンスを同梱。

■ 開発に必要なライブラリは同梱。特別なSDKは購入不要。

■ シミュレーション機能標準添付。実機がなくても開発可能。

■ ネットワーク設定、モーション解析など各種ツールも同梱。

制御軸数 最大128軸

I/Oサイズ 入力1450バイト、出力1450バイト

位置決め 最大128軸同時、オーバーライド（動的な目的値などの変更）

加減速プロファイル 速度カーブ：台形、S字、ジャーク、2段階速度、加速時間指定台形
 加速度カーブ：S字、2次曲線、サイン曲線

補間 直線、円弧、3次元円弧、ヘリカル、PVT

連続軌跡 直線と円弧の組み合わせ、スプライン補間、先読み速度自動制御、
 回転ステージを伴う直線/円弧連続軌跡

イベント
 トリガ（軸の目標値到達、I/O入力等）とアクション（軸の移動開始、I/O出力等）を登録しておき

 リアルタイム動作を行う。

APIバッファ モーションAPIをバッファに登録しておき、リアルタイム動作を行う。条件による実行の待ちや
 分岐も可能。

位置同期出力(PSO) 指定位置でのI/Oをリアルタイム出力（位置比較性能は通信周期に依存）。より高精度な動作が
求められる場合は専用ハードウェアオプションにより、1パルスレベルでの位置比較が可能。

同期 単純同期、同期ギヤ比/オフセット指定、同期ズレ補正、同期の動的確立/解除、
 複数系統（最大64組）の1軸対多軸同期を定義可能

電子カム 8系統のカム曲線を定義可能、通信周期ごとのカム曲線、位相操作、クラッチ

原点復帰 インデックスパルス、原点センサ、リミットセンサ、リミット近傍センサ、外部入力信号、
 メカエンド等。ガントリ軸の原点復帰も可能。

補正機能 バックラッシュ/ピッチ誤差補正、平面ひずみ（真直度）補正

 Class A準拠、CoE、EoE、FoE、SoE、AoE、VoE、DC/SM同期、ホットコネクト、
 ライン/スター/リングトポロジー
EtherCAT 指令モード：位置（標準）、速度、トルク。動的な指令モードの変更可能。※サーボの仕様に依存

 通信周期：標準1ms、ユーザ設定により0.125ms～4msに設定可能

装置制御アプリ
（ユーザ作成）

WMX3ツール
（標準添付、ユーザ作成可能）

ネットワーク
管理ツール

（標準添付、ユーザ作成可能）

Windows
カーネル

RTX Subsystem
・WMX3 モーション演算
・EtherCAT/その他ネットワーク層
・NIC/ネットワークカードドライバ

ネットワーク管理APIWMX3モーションAPI

NIC/ネットワークカード

各種デバイス

別途Visual Studioをご準備頂ければすぐに開発開始いただけます。

WMX3的标准EtherCAT主站支持
绝大部分市售的标准EtherCAT伺服/ 
步进/IO从站，详情请咨询
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・ ・
・

通过网络上传/下载参数
・网络诊断功能，网络拓扑显示功能
・分析PC硬件实时性能

・



製
品
展
開

            

半導体製造装置（前工程）

油圧装置

バッテリー製造装置

  pc硬件要求低

单轴/多轴运动API

 EtherCAT配置工具

模拟运行/ 调试
PLC

PC

メンテナンス性・移植性

・ハードウェアと1対1の一枚板なプログラムになりがち

・ロジックやI/Oの追加変更箇所を把握するのが大変

・モジュール化、変数による抽象化など追加変更箇所の把握がしやすい

・ライブラリ化、オブジェクト指向などパーツとしての使い回しが容易

PLC

PC

ネットワーク接続性

・アクセスできる情報に限度がある。セキュリティにも不安がある

・PCが元々得意とする分野。ITエンジニアも積極的に関与できる

PLC

PC

HMI の自由度

・専用機器、専用エディタによる限定的な仕様になる

・コストアップ要因となる

・Visual Studioによるグラフィカルで自由度の高い設計

・制御PCと同じ環境で動作するのでコストゼロ

PLC

PC

機能拡張性

・購入時点で機能、性能は決まっている

・ソフトなので機能開発は容易

・パソコンのペリフェラルを自由に使える

・ストレージ、メモリサイズも自由に設定できる

PLC

PC

ロギング

・スキャン周期への影響、保存サイズなど制約あり

・圧倒的なファイル処理能力

・膨大なストレージを活用

・CPUの選定、負荷の分散（スレッド化）など最適化

商用Windows电脑

Windows7/10适用

轴/IO测试控制台

最大128轴伺服或步进

EtherCAT通讯

LAN接口

複雑な製造工程に高度なモーション機能

半導体製造装置（後工程）

多軸、高タクト装置にハイパフォーマンスモーション

ロールtoロール制御に必要なダンサーコントロール
など特殊フィードバック制御

舞台装置、キネティックアート

モーションネットワークにより
多軸遠隔ノード間高精度同期

PID圧力フィードバック制御など特殊機能開発可能

製造ライン向けロボット

複数ロボットをまとめて制御、ネットワーク化

设备控制程序   
（用户创建）

WMX3工具 网络管理工具

Windows
内核

软实时系统
·WMX3运动引擎
·EtherCAT/其他引擎
·NIC网卡驱动程序

WMX3运动API                                          网络管理API

 

 

 

  NIC/网卡

各种设备
软件配置图

    

    

I/O模块

    

             

WMX3-WIN特点

■硬件最小要求，CPU J1900以上，2G内存，网卡不限（建议Intel网卡）

■控制系统：Windows 7/10

■安装及配置简单

■可控制IO/单轴运动/多轴同动（多轴插补请使用标准WMX3版本）

■与建议使用的EtherCAT伺服、步进和IO模块组成超经济型总线方案
■可控制最大128轴，不限IO数，每4ms/8ms获取一次系统/轴/IO状态

WMX3-WI N与W MX 3比较

应用案例
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WMX3-WIN：使用PP运动模式的通用运动控制系统

直接安装在Windows操作系统中，极具性价比的软实时通用运动控制系统，使用EtherCAT的Profile位置/速度/
扭矩控制模式（PP/PV/TQ），可与EtherCAT伺服、步进和IO模块一起组成经济型总线控制方案。

Administrator
打字机
视觉或激光检测/对位系统

Administrator
打字机
搬运、各种自动化设备辅助轴

Administrator
文本框
*⒈WMX3-WIN分为正式版和评估版。评估版不需要license授权，但是总线通讯会每小时自动断开并给出警报。

    评估版最大可控制64轴,可到我司网站下载最新评估版软件

*⒉多轴同动指多轴同时启动同时停止，路径中不进行插补。

*⒊软实时

Administrator
打字机




Administrator
打字机
功能比较

Administrator
打字机
硬件要求

Administrator
打字机
控制轴数

Administrator
打字机
控制模式

Administrator
打字机
轴控制

Administrator
打字机
IO控制

Administrator
打字机
控制周期

Administrator
打字机
状态获取

Administrator
打字机
应用

Administrator
打字机
128轴

Administrator
打字机
CSP/CSV/CST/PP/PV/TQ/HM

Administrator
打字机
单轴运动/多轴插补/轨迹控制/用户自定

义指令

Administrator
打字机
WMX3

Administrator
打字机
对CPU和内存要求高，网卡型号需指定

Administrator
打字机
不限

Administrator
打字机
0.125ms-8ms

Administrator
打字机
0.125ms-8ms

Administrator
打字机
各种自动化设备控制

Administrator
打字机
WMX3-WIN  *1

Administrator
打字机
要求低，网卡不限

Administrator
打字机
128轴

Administrator
打字机
PP/PV/TQ/HM

Administrator
打字机
单轴运动/多轴同动   *2

Administrator
打字机
不限

Administrator
打字机
--

Administrator
打字机
1ms-8ms    *3 

Administrator
打字机
点到点、多轴同动，对实时性没有很高

要求的自动化设备
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ソフトモーション（パソコンベース）の構成例

PC選択

PLCの構成例

機器構成の比較

Soft Motion是Soft Servo的注册商标。
Windows是Microsoft Comporation在美国和其他国家/地区的注册商标。
Visual Studio是Microsoft Comporation在美国和其他国家/地区的注册商标。
RTX是IntervalZero在美国和其他国家/地区的注册商标。
Realtime Express（RTEX）是Panasonic Corporation的注册商标。
MECHATROLINK是安川电机公司的注册商标。

FAQ

 

 

 

可以获得海外技术支持吗？

韩国，日本等地可以提供技术支持。

可以开发应用程序吗？

可帮助用户开发应用程序，详情请咨询。

可以申请新功能开发吗？

WMX3具有模块化架构，可快速灵活响应用户的新功能
开发，详情请咨询。

开发必须购买SDK吗？

Windows下的应用开发不需要SDK，实时子程序开发需
要实时SDK。

是否支持VisualStudio以外的开发环境？

支持Python，C++Builder，LabVIEW和Qt，需要

示例请与我们联系。

カメラ

カメラ

ステージ

ステージ

位置決めモジュール
モーションモジュール
I/Oモジュール

通信モジュール

ロボット

ロボット

搬送系

搬送系

・HMI
・位置決め
・ロボット
・モーション
・画像処理

タッチパネル

HMI

 

 
  
  

市販Windowsパソコンを使用します。
低価格オフィス用途から、小型組み込み用途、
ハイスペック工業用途まで、ユーザの用途、
コンセプトに応じて柔軟な選択が可能です。

タッチパネル
PC

画像処理

ロボットコントローラ

服务与支持

1 初期部署

将教您从产品安装到开始使用的步骤。

电脑选择

我们将提供有关电脑选择的建议和测试。

从站连接

连接从站设备（如伺服和I/O)时的设置支持。

控制应用开发

我们将选出您想要功能所需的API并提供示例代码。

软件版本升级

可以随时更新到最新版本。

2

ソフトモーションコントローラ

ソフトモーションとは？
ソフトモーションとは、パソコンのマルチコアCPUの分散型超高
速演算能力を最大限に活かし、NC ボードや専用コントローラの
代わりに市販の Windows パソコンにインストールしたソフトウェ
アのみによって様々な製造装置やロボットなど高速多軸同期モー
ション制御を実現するテクノロジーです。

Windowsでリアルタイム制御は可能？
Windows のリアルタイム拡張技術である「RTX」を採用する
ことで、Windows パソコンでもハードリアルタイム性を確保で
きます。パソコンのマルチコア CPU のコアの一部をソフトモー
ションの動作に割り振ることで、Windows 側の動作状況に影響
されることなく高速で安定したリアルタイム制御が可能です。

ソフトサーボシステムズ株式会社

Windows Kernel

Windows Process

WMX3

Real-time Kernel Extension

Windows HAL Real-time HAL Extension

Core
1

Core
2

Core
3

Core
4 RTX

Subsystem

SIMPLE

FLEXIBLE

PERFORMANCE

当社「ソフトモーション」コントローラ

LANケーブル

EtherCAT通信

市販PC（ソフトモーション）
ソフトウェアがインストール

サーボドライバ サーボモータ

特殊なASIC、CPU
専用ボード
専用ハードウェア
専用通信ケーブル
多重配線

实际产品与案例？

您可以访问公司网址、公众号或在我们的展览中看到产品与案
例介绍。

是否提供评估版？

WMX3提供激活后可使用90天的测试版许可证。
WMX3-WIN提供免激活的评估板

使用WMX3可以降低成本吗？

在多轴的半导体/自动化设备中，使用我们的产品可以显著降
低控制器/布线/维护成本。此外，WMX3-WIN版本可实现超
经济的总线控制方案

电脑坏了应该怎么办？

可以与我公司联系，提供相关信息，在另一台电脑上免费更换
许可证。

支持什么现场总线？

兼容EtherCAT,Realtime Express和MECHATROLINK-Ⅲ也可

以用一台电脑控制不同的网络。

深圳市软赢科技有限公司
Shenzhen Softwin Technologies Co., Ltd.
深圳市宝安区沙井街道后亭社区全至科技创新园壹号楼5HTEL：
0755-23014490
E-mail：info@softwin.cc
http://www.softwin.cc

海外公司

美国：Soft Servo Systems, Inc.
http://www.softservo.com

韩国：Soft Motions & Robotics Co., Ltd.
https://www.soft-motion.com

日本：ソフトサーボシステムズ株式会社
https://www.softservo.co.jp
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