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제1장  제품의 확인 
 
1.1 제품의 확인     
        
 저희 회사 AC SERVO DRIVE를 구입해 주셔서 대단히 감사합니다. 
배선하시기전에 본 사용설명서를 충분히 읽고나서 사용하시면, 원하시는 기능을 확실하게 얻을수 있

으므로, 반드시 본 사용설명서를 읽고 사용해 주십시요. 
        
 취부하기 전에 주문한 제품인가를 측면 COVER에 부착된 제품명판으로 확인해 주십시오. 
 

1.2 외형 및 각 부의 명칭 
 

FDA-3000 시리즈 각 부의 명칭은 아래 그림과 같습니다. 

                                                                                  

 

                   

단자대
커버

LCD

조작
스위치

CN2
( )엔코더

CN1
( )제어기

방열판

제품형명
( )우측면

   
                   

LCD는 조작스위치와 함께 사용되며 내부의 상태표시, 운전조건 설정등의 용도로 사용됩니다. 단자대 

커버의 좌측을 앞으로 당기면 커버가 열립니다. 커버의 내부에는 단자대가 있읍니다. 이 단자대에는 

입력전원, 서보모터 전원, 그리고 회생저항기가 연결됩니다. 

 

CN1은 외부제어기와 연결하여 서보의 동작을 통제하는 용도의 커넥터입니다. 커넥터상의 신호로는 접

점형태의 서보상태출력 및 운전조건명령 신호들과 모니터용 아나로그 출력, 속도 및 토크지령용 아나

로그 입력들이 있습니다. 

 

CN2는 엔코더 접속용 커넥터로 서보모터의 엔코더와 연결됩니다.       

제2장 기종구성 및 제품형명 
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2.1 기종구성 
 

   DRIVE 형

명 

          

MOTOR 형명 

 

FDA-3005P 

 

FDA-3010P 

 

FDA-3015P 

 

FDA-3020P 

 

FDA-3030P 

 

FDA-3045P 

TF-   

시리즈 
0.45kW 0.85kW 1.3kW 1.8kW 2.9kW 4.4kW 

KF- 

시리즈 
--- 

0.75kW 

1.0 kW      
1.5kW 2.2kW 3.5kW 5.0kW 

 

AC 

서

보

모

터 
LF- 

시리즈 
0.3kW 

 0.6 kW 

 0.9 kW 
1.2kW 2.0Kw 3.0kW --- 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.2 제품형명 
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2.2.1 AC SERVO DRIVE(구동장치)의 제품형명 

 

                           FDA  30    P                               
                                                                         

                                                                                

                                                                        
            LG AC SERVO DRIVE         용량           제어종류         
                                           05 :0.5 kW       P: 위치/속도 제어용    

               시리즈명 (3000)           10 :1.0 Kw                               
                                           15 :1.5 kW      

                                           20 :2.0 kW      

                                           30 :3.0 kW      

                                           45 :4.5 kW      

                                                            

2.2.2 AC SERVO MOTOR의 제품형명 

 

 FMA            

          
          
          
          

LG AC SERVO 
MOTOR 

기호 정격출력(kW) 기호 Encoder 구분  기호 제동기 기호 기타 

LF : FMA-LF Series 03 0.3 A 2000 Inc.  0 None 0 Standard 

TF : FMA-TF Series 05 0.45 B 2500 Inc.  1 Existing 
(사용전압 :DC90V) 

1 Oil Seal 

KF : FMA-KF Series 06 0.6 C 3000 Inc.    2 V -Ring 

 08 0.75 D 5000 Inc.    3 Option 

 09 0.85, 0.9 E 6000 Inc.      

 10 1.0 F 2048 Inc.  기호 축단   

 12 1.2 G Absolute  A Straight   

 13 1.3    B Straight/Key    

 15 1.5    C Taper   

 20 1.8, 2.0        

 22 2.2        

 30 9, 3.0        

 35 3.5        

 44 4.4  

 50 5.0  

 

 
 
제3장 정격 및 사양 
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3.1 FMA-TF시리즈 AC SERVO MOTOR 정격 및 사양 
  

  

                 형        명 

                             

     항        목 

-TF05 -TF09 -TF13 -TF20 -TF30 

 

-TF44 

 

*정격 출력            kW  0.45 0.85 1.3 1.8 2.9 4.4 

N ‘ m  2.87 5.41 8.27 11.5 18.6 27.94 
*정격 토크 

kgf ‘ cm 29 55 85 117.0 190.0 285.0 

N ‘ m 8.61 14.7 24.5 34.4 55.9 77.45 
*순시최대토크 

kgf ‘ cm 89.5 150.0 250.0 351.0 570.0 790.0 

*정격전류           A [rms] 4.0 7.0 10.7 14.8 21.7 34.5 

*순시최대전류       A [rms] 13.4 19.0 32.0 44.3 65.2 95.6 

 정격회전속도        r/min 1500 
 최대회전속도        r/min 3000 

N ‘ m/A[rms] 0.77 0.805 0.803 0.80 0.88 0.83 
*토크정수 

kgf ‘ cm/A[rms]    7.85 8.21 8.19 8.18  8.96 8.48 
 ROTOR 이너셔  kg ‘ m² 10.3x10-4 15.2x10-4 24.8x10-4 64.0x10-4 98.5x10-4 156x10-4 
 (Jm =GD² /4)  gf ‘ cm ‘ s² 10.5 15.5 25.3 65.3 100.5 159.1 
*POWER RATE           kW/S  7.85 19.1 28.0 21.1 35.2 50.0 

 기계적 시정수        msec 3.49 2.28 2.15 6.17 4.88 4.24    

 전기적 시정수        msec 4.56 5.63 5.59 10.85 11.09 11.02 

 절연 계급 F 종 

 절연 내압        AC 1500V 1분간     

 절연 저항 DC 500[V] 10MΩ이상 

 공  시간 정격 연속 

 통 진동 계급 V15 

 시  보호 방식 전폐 자냉형 IP45상단 (축관통부는 제외) 

 방 여자 방식  영구자석형 

 설치 방식 FLANGE 형 

 연결 방식  커풀링 직결   

 도장색 MUNSELL N1.5 

 주위 습도 20 ~ 80%(결로가 없을것) 

 주위 온도 0 ~ +40℃ 

 

* : AC SERVO DRIVE와 조합하여, 전기자 권선 온도가 20°C일때 값입니다.  

 

   (OPTION) 브레이크 부착형 MOTOR의 전원장치      
 형 명 정류방식 입력전압 출력전압 DC 출력전류 개략 중량 

OPR-109A 단상반파정류 AC 200[V] 60Hz DC 90[V] 1 [A]  0.1[Kg] 

                                       

 
 
 
 

[토크 - 회전속도 특성]                         (*주) 3상 AC 200V 
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입력시 
                                                              A: 연속사용
영역 
                                                               B: 반복사용영역 
회전속도[r/min]  1) FMA-TF05             회전속도[r/min]  4) FMA-TF20 
3000       3000      

2500      2500      

2000      2000      

1500    A    B  1500   A   B   

1000      1000      

500      500       

       0       2       4      6      8      10        0        10      20       30      40 
                                       토크(N.m)                                   토크(N.m)    
회전속도[r/min]  2) FMA-TF09             회전속도[r/min]  5) FMA-TF30 
3000     3000      

2500            2500      

2000     2000      

1500   A  B     1500   A    B   

1000     1000      

500     500      

        0        5       10       15      20        0           15       30      45      60 

                                     토크(N.m)                                  토크(N.m) 

회전속도[r/min]  3) FMA-TF13              회전속도[r/min]  6) FMA-TF44 
  3000       3000           

2500       2500      

2000       2000      

1500   A     
B 
 B   1500    A     B   

1000       1000      

500       500      

        0      5     10     15     20    25           0       20      40       60      80 
                                    토크(N.m)                                     토크(N.m) 
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3.2 FMA-KF시리즈 AC SERVO MOTOR 정격 및 사양 
 
 
                       형 명  
                       (FMA)     

     항 목 

-KF08 -KF10 -KF15 -KF22 -KF35 

 

-KF50 

 

*정격 출력            kW 0.75 1.0 1.5 2.2 3.5 5.0 

N ‘ m  3.58 4.77 7.16 10.49 16.67 23.82 
*정격 토크 

kgf ‘ cm 37 49 73 107 170 243 

N ‘ m 10.74 14.31 21.56 31.47 50.01 66.7 
*순시최대토크 

kgf ‘ cm 110 146 220 321 510 680.4 

*정격전류           A [rms] 5.3 6.2 9.2 14.1 20.5 33.8 

*순시최대전류       A [rms] 16.2 18.0 27.0 42.3 61.5 94.64 

 정격회전속도        r/min 2000 
 최대회전속도        r/min 3000 

N ‘ m/A[rms] 0.706 0.806 0.733 0.78 0.84 0.73 
*토크정수 

kgf ‘ cm/A[rms]    7.20  8.22 7.48 7.93  8.59 7.41 
 ROTOR 이너셔  kg ‘ m² 10.4x10-4 15.2x10-4 24.8x10-4 64.0x10-4 98.5x10-4 156x10-4 
 (Jm =GD² /4)  gf ‘ cm ‘ s² 10.6 15.5 25.3 65.3 100.5 159.1 
*POWER RATE           kW/S  12.7 15.2 20.6 17.18 28.18 36.37 

 기계적 시정수        msec 3.21 2.27 2.36    6.37 5.09 4.86 

 전기적 시정수        msec 4.88 5.63 5.59 10.85 11.09 11.02 

 절연 계급 F 종 

 절연 내압        AC 1500V 1분간     

 절연 저항 DC 500[V] 10MΩ이상 

 공  시간 정격 연속 

 통 진동 계급 V15 

 시  보호 방식 전폐 자냉형 IP45상단 (축관통부는 제외) 

 방 여자 방식  영구자석형 

 설치 방식 FLANGE 형 

 연결 방식  커풀링 직결   

 도장색 MUNSELL N1.5 

 주위 습도 20 ~ 80%(결로가 없을것) 

 주위 온도 0 ~ +40℃ 

 

* : AC SERVO DRIVE와 조합하여, 전기자 권선 온도가 20°C일때 값입니다.  
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[토크 - 회전속도 특성]                             (*주) 3상 AC 200V 
입력시 
                                                              A: 연속사용
영역  
                                                               B: 반복사용영역 
 회전속도[r/min]  1) FMA-KF08             회전속도[r/min]  4) FMA-KF22 
3000          3000      

2500     2500      

2000     2000      

1500   A    B  1500   A   B   

1000     1000      

500     500       

       0         3        6        9        12        0        10      20       30      40 
                                       토크(N.m)                                   토크(N.m)    
회전속도[r/min]  2) FMA-KF10             회전속도[r/min]  5) FMA-KF35 
3000     3000      

2500     2500      

2000     2000      

1500   A    B     1500   A    B   

1000     1000      

500     500      

        0        4        8        12        16         0        15      30      45      60 

                                     토크(N.m)                                  토크(N.m) 

회전속도[r/min]  3) FMA-KF15              회전속도[r/min]  6) FMA-KF50 
  3000       3000       

2500       2500       

2000       2000       

1500    A     
B 
 B   1500   A     B    

1000       1000       

500       500       

        0      5     10     15     20    25           0      25     30    45     60    75 
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                                    토크(N.m)                                     토크(N.m) 

 
 
 
3.3 FMA-LF시리즈 AC SERVO MOTOR 정격 및 사양 

 
     

                     형 명  

                        

     항 목 

-LF03 -LF06 -LF09 -LF12 -LF20 -LF30 

*정격 출력            kW  0.3 0.6 0.9 1.2 2.0 3.0 

N ‘ m  2.84 5.68 8.62 11.5 19.1 28.4 
*정격 토크 

kgf ‘ cm 29.4 58.1 88.0 117.0 195.0 290.0 

N ‘ m 8.7 16.5 23.0 34.4 57.3 78.7 
*순시최대토크 

kgf ‘ cm 89.5 168.5 235.0 351.0 585.0 803.3 

*정격전류           A [rms] 2.45 4.7 7.2 9.8 16.0 24.3 

*순시최대전류       A [rms] 7.5 13.6 19.2 29.3 48.0 67.3 

 정격회전속도        r/min 1000 
 최대회전속도        r/min 2000 

N ‘ m/A[rms] 1.229 1.251 1.235 1.19 1.21 1.21 
*토크정수 

kgf ‘ cm/A[rms]    12.54 12.76 12.60 12.19 12.34 12.37 
 ROTOR 이너셔  kg ‘ m² 10.3x10-4 15.2x10-4 24.8x10-4 64.0x10-4 98.5x10-4 156x10-4 
 (Jm =GD² /4)  gf ‘ cm ‘ s² 10.5 15.5 25.3 65.3 100.5 159.1 
*POWER RATE           kW/S  7.85 19.1 28.0 20.5 37.0 51.8 

 기계적 시정수        msec 3.49 2.28 2.15 5.29 4.51 3.71 

 전기적 시정수        msec 4.56 5.63 5.59 11.03 11.4 12.03 

 절연 계급 F 종 

 절연 내압        AC 1500V 1분간     

 절연 저항 DC 500[V] 10MΩ이상 

 공  시간 정격 연속 

 통 진동 계급 V15 

 시  보호 방식 전폐 자냉형 IP45상단 (축관통부는 제외) 

 방 여자 방식  영구자석형 

 설치 방식 FLANGE 형 

 연결 방식  커풀링 직결   

 도장색 MUNSELL N1.5 

 주위 습도 20 ~ 80%(결로가 없을것) 

 주위 온도 0 ~ +40℃ 

 

* : AC SERVO DRIVE와 조합하여, 전기자 권선 온도가 20°C일때 값입니다.  
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 [토크 - 회전속도 특성]                             (*주) 3상 AC 200V 
입력시 
                                                               A: 연속사용
영역  
                                                                 B: 반복사용영역 
회전속도[r/min]  1) FMA-LF03                  회전속도[r/min]  4) FMA-LF12 
    2000                2000     

1500      1500     

1000 A  B   1000 A  B  

500      500     

       0       2      4      6      8      10               0       10      20       30      
40 

                                       토크(N.m)                                       토크

(N.m) 
회전속도[r/min]  2) FMA-LF06                  회전속도[r/min]  5) FMA-LF20 
      2000                2000     

1500      1500     

1000 A  B   1000 A  B  

500      500     

       0       4      8      12     16     20               0       15      30       45      
60 

                                       토크(N.m)                                       토크

(N.m) 

회전속도[r/min]  3) FMA-LF09                  회전속도[r/min]  6) FMA-LF30 
      2000                2000     

1500      1500     
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1000 A  B   1000 A  B  

500      500     

       0       5      10     15     20     25               0       20      40       60      
80 

                                       토크(N.m)                                       토크

(N.m) 
 
3.4 FDA-3000시리즈 AC SERVO DRIVE 정격및 사양 
 

                         형 명  

                        ( FDA ) 

  항 목 

  (주1) 

 - 3005P 

(주1) 

- 3010P 

 

- 3015P 

 

- 3020P 

 

- 3030P 

 

- 3045P 

 전원 전압              3상 AC200~230V +10/-15%, 50/60Hz 
입력 전원 

 전원 용량 (kVA) 1.1 2.1 3.1 4.1 6.0 8.0  

  전압 형태  3상 정현파 구동형 AC Servo Motor  

 적용 MOTOR  정격 출력 (kW이하) 0.5    1.0 1.5 2.0 3.0 4.5 

  최대 출력 전류 (A) 15    19 32 48 64 95 

 검출기 형식  인크리멘탈 엔코더 (A,B,C,U,V,W) 

 출력 신호 형식  Differential Line Driver 출력 

 검출기 정도  1000 ~ 10000 [pulse/rev] (단,400[kpulse/sec]이하일 

것) 

적용 검출 

 검출기 전원  DC5[V], 0.3[A]이하  

        구 동 방 식  3상 전압형 PWM 구동 (IGBT-IPM사용) 

 속도 제어 범위   1:3000 (4000P/R 이상 엔코더 사용시) 

 주파수 응답 특성  150[Hz](부하측 GD² = 모터측 GD²일 경우) 

속도 지령 입력 
 외부 지령: DC 0[V]~ ±10[V] (파라메터로 조정가능)  

 내부 디지탈 지령: 3단 운전 설정 가능  

속도 변동률 

 정격부하 0~100% 변동시: ±0.01% 이하  

 정격 전압 ±10% 변동시: ±0.01% 이하 

 온도 25±25[℃] 변동시: ±0.1% 이하 

속 도 

제 어 

사 양 

 가감속 시간  직선,S자 가감속 가능 (0~50[sec],0.01[sec]단위) 

 입력pulse 주파수  최대 300[kpps] 

 입력pulse 종류  방향+pulse, 정회전pulse+역회전pulse, 2상pulse(A상+B

상)    

위 치 

제 어 

사 양 
 입력pulse 형태  Open Collect 방식 (DC5[V],DC24[V]) 

   표시 기능   LCD 2행 8글자 

  보호 기능  과속,과부하,과전압,오배선,IPM ERROR,주전원 이상,등  

 내장 기능   Dynamic Brake  내장(무접점 Dynamic Brake)  

  적용 부하 GD²  Motor GD²의 5배이내 



 １１

  Monitor 출력  속도,토크 (0~+5[V]또는 2.5±2.5[V] 파라메터로 조정가

능) 

 사용 주위 온도  0 ~ +50 [℃] 

 사용 주위 습도  90%이하(결로현상이 없을것) 

 보존 온도  -20 ~ +80 [℃] 
환경 사양 

 절연 저항   DC500[V] 10MΩ이상 

 구       조  Book Type 

 냉 각 방 식  자 연 냉 각 강제 FAN 냉각 

 개 략 중 량   (kg) 3.0 3.0 5.0 5.5 6.0 6.0 

 (주1) FDA3005P, FDA3010P는 단상 AC 220V의 사용도 가능합니다. 단, 출력이 정격보다 떨어질 수 
     있습니다. 
제4장 배선및 신호설명 
 
4.1 대표적인 배선예 
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+24VIN

ESTOP

속도1

속도2

DIR/CLR

STOP

SVONEN

ALMRST

TL

P/PI

CW LIM

CCW LIM

/PAO

PAO

/PBO

PBO

36

35

/PZO

PZO

A_CODE0

A_CODE1

A_CODE2

IN SPD/POS

SVON

0 속도

BRAKE

ALARM

GND24

비상정지입력

속도설정선택

정역 선택/누적펄스CLEAR

속도명령0지정

SERVO EN

ALARM RESET

토크제한

P/PI 선택

역방향 LIMIT S/W

정방향LIMIT S/W

LINE DRIVER

펄스분주출력

(분주설정

 1/1 ~ 1/16)

ALARM

CODE

속도/위치 도달

SERVO ON

영속도/토크제한중/서보RDY

BRAKE 출력

ALARM

+24V GND

24V

+24VA

PFIN

PRIN

41

9

26

속도지령

TRQIN

22

37

GND

GND 1
2

33
34

FG 18

ANALOG 속도지령 

 10V/ 최대회전속도

ANALOG토크제한
  10V/최대전류

펄스지령

펄스지령

FRAME GND

24V

속도MONIT1

토크MONIT2
MONITOR 출력
(0 ~ 5V)

전원AC

200~230V
50/60Hz

MCCB1 MC1
Rd

회생저항(별취형)

GND

+5VA

27
42

30

46

29

28

13

10

44

12

43

11

45

19

20

4

3

15

31

14

16

17

32

47

48

49
50

CN1

39

6

CN1

r

T

S

R

t

33

25
(5V사용시)

(*2)

N
F

(*1)

U

V

W

E

SM

검출기

U

V

W

CN2

 
  *1 : NF는 NOISE FILTER의 약어로 외부로 부터의 NOISE침입을 막기 위하여 반드시  

   사용해 주십시요.(표4.1 참조) 

*2 : F.G(FRAME GROUND)단자에는 반드시 CN1 CABLE의 SHIELD선을 접지하여 주십시요 

4.2 내부 구성도 

4.2.1 파워앰프의 구성도 



 １３

 

  

3상전원위상
검출회로

3상전원
트리거회로

DC전압
감시회로

베이스
구동회로

회생TR
구동회로

발전제동
구동회로

 

STR

M

DC-

DC+

/PG
/DCHG
/OV

3상전원

DIODE-
THYRISTOR
모듈

정류
콘덴서
스너버용
콘덴서 IPM 모듈

회생저항
(별취형) 전류센서

(HALL C.T)

발전구동부
(3상정류기,
 제동저항,
 TRIAC)

AC서보
모터

/FOU
/FOV
/FOW
/FON

엔코더

   제    어    보    드 제   어   보   드

(주1)
FUSE

 

 (주 1) FDA3005,FDA3010 은  DIODE모듈, RELAY에 의한 정류회로를 사용함. 

 

4.2.2 제어 보드 구성도 

 

-
+

+24

G24

CPU
 
(TMS320C26)

ASIC

   FILTER,
A/D CONVERTER

  EPROM
(64k * 16)

EEPROM

모니터
 출력

  BIT
입출력

ENCODER
  출력

지령펄스
  입력

ENCODER 입력

USER
I/O

ENCODER
  입력

전력 B/D
  접속

TEACH
PANEL

ANALOG COMMAND
Iu,Iw

보호신호
SCR 구동신호
IPM 구동신호

LCD I/F
KEY I/F

C
N
1

C
N
2

+5(24)

C
N
4

C
N
6
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4.3 주회로 단자대 배선 
 
주회로 단자대의 커버를 열면 단자대가 설치되어 있고 단자대의 우측면에 각 단자

의 이름이 있읍니다. (우측 그림 참조) 

각 단자의 용도 및 배선법은 아래와 같습니다. 

 

1) R,S,T 단자는 전력회로의 주전원으로 3상 AC200~230[V]를 연결합니다. 주 전원 

입력부 에는 과전류 차단기를 설치하십시오. 또, 전원LINE으로부터 들어오는 

NOISE를 차단하기위해 반드시 전원 입력단에 NOISE FILTER를 설치하십시오. 

2) r,t 단자는 제어회로의 전원으로 단상 AC200~230[V]를 연결합니다. 

3) Rd 로 표기한 양 단자간에는 회생저항을 연결합니다. 표준 회생저항(표4.1참

조)   

   은 표준부속품 입니다. (전장반에 취부하여 주십시요.) 

4) U,V,W 단자에는 서보모터의 전원 U,V,W 를 각각 연결합니다. 

5)  단자는 접지시킵니다. 서보모터의 접지선도 이 단자로 함께 연결하십시오. 

    

   [표4.1  전장반에 필요한 추천 부품표] 
 

AC SERVO 

구동장치 
FDA-3005 

FDA-

3010 

FDA-

3015 
FDA-3020 

FDA-

3030 

FDA-

3045 

배선굵기 AWG #14 

(2.0mm2) 

AWG #12 

(3.5mm2) 

AWG #10 

(5.5mm2) 

구동장치 측 

압착단자 

KET 

GP110012 KET  GP110721  KET  GP110028 

개폐기 CH-7.5N(35A)상당품 CH-10N(50A)상당품 

 

MCCB 

ABS33M  

(5A) 

상당품 

ABS33M  

(8A) 

상당품 

ABS33M  

(10A) 

상당품 

ABS33M  

(16A) 

상당품 

ABS33M  

(24A) 

상당품 

ABS33M  

(32A) 

상당품 

NOISE FILTER NFS-310 NFS-315 NFS-320 NFS-330 NFS-340 

표준회생저항

(Rd 용) 

SIZE 

(외형도참조) 

30W 100Ω 

 

(외형도 

참조) 

140W 50Ω 

 

(L1=172,L2=182, 

W=42,H=20) 

220W 25Ω 

(L1=220, 

L2=230, 

W=60,H=20) 

220W 25Ω 

병렬2개 

(좌동) 

 
[외형도]   30W 100Ω                          140W / 220W 

75

55

18.3
∮4.2 3

M4

∮4.3

300

L1

L2

H

W

8
18

19

 

R

S

T

r

t

Rd

U

V

W
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4.4 CN1의 배선 

 

CN1은 구동장치 전면의 우측 하부에 위치하는 커넥터입니다. 이 커넥터는 구동장치와 그 동작을 명령

하는 상위 제어장치를 연결하는 용도로 사용됩니다 

                             

구동장치 전면에서 바라본 커넥터CN1의 PIN 배열은 우측 그림과 같습니다. 

 

4.4.1 엔코더 출력신호 

 

엔코더 신호는 제어전원의 0[V](GND)를 기준으로 출력됩니다. 

상위 제어장치에서 이 신호를 받는 회로의 0[V] 단자와 CN1의 

GND 단자를 접속하십시오. CN2에서 받은 AC 서보 모터의 엔코

더 신호를 주메뉴 PARAM-C의 하부메뉴 PLSOUT에 의해 설정된  

분주비 만큼 분주한 후 DIFFERENTIAL LINE DRIVER(T/I 제,SN 

75174)방식으로 출력되며 각 신호의 기능은 아래 표와 같습니

다. 

 

신호 기능 A상 출력 B상 출력 Z상 출력 

PIN 번호

(CN1-) 

PAO(19), 

/PAO(20) 

PBO(3), 

/PBO(4) 

PZO(35)

, 

/PZO(36

) 

  

GND

PA
PAO

/PAO

엔코더 신호 배선(예)

구동장치

LINE DRIVER
(SN75174)

LINE RECEIVER
(SN75175)

상위제어장치

 

 

 

 

4.4.2 아나로그 입출력 신호 

 

아나로그 신호는 제어전원의 0[V] (GND 단자) 를 기준으로 합니다. 이 신호와 연결되는 회로의 GND 

단자와 CN1의 GND 단자를 접속하십시오.  

속도명령 입력(CN1-22)은 주메뉴 PARAM-S속의 SPD 10V메뉴에 의해 결정된 속도로 모터를 회전 시킵

1:GND33:GND

3:PBO

5

2:GND

6:MONIT2

4:/PBO

19:PAO

21

23:P15

20:/PAO

22:SPDIN

35:PZO

37:TRQIN

39:MONIT1

34:GND

38:M15

36:/PZO

7

8

9:PFIN

11:속도1

13:ALMRST

15:A_CODE0

10:SVONEN

14:A_CODE2

12:DIR/CLR

16:INSPD/
   INPOS
17:SVON

18:FG

25:+5VA

24

26:PRIN

27:+24VIN

29:P/PI

31:A_CODE1

28:TL

32:0속도

30:CCWLIM

40

41:+24VA

43:속도2

45:ESTOP

47:BRAKE

42:+24VIN

46:CWLIM

44:STOP

48:ALARM

49:GND24

50:GND24

CN1의 PIN 배열  

 (SERVO 구동장치 측면 기준

임.)    
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니다. +10[V]가 입력된 경우에는 정회전 방향, -10[V] 가 입력된 경우에는 역회전 방향으로 최대속

도로 모터를 회전 시킵니다.  

 

                                        

토크 제한명령 입력(CN1-37)은 아나로그 토크제한 기능 사용(CN1-28)단자가 ON된 경우에만 동작되

며, 토크 제한명령 입력이 0 [V] 일 때에는 모타 토크는 전혀 발생하지 않습니다.  

 

 

(주의) 토크 제한명령 입력이 0 [V] 일 때에는 ALARM이 발생될수도 있습니다. 

 

10[V]일 때는 모터최대토크 까지의 사용이 가능합니다. 토크 제한명령 입력은 전압의 절대값을 사

용하므로 -10[V]에서도 10[V]시의 동작과 같습니다. 아나로그 토크제한 기능을 선택하지않은 경우

에는 최대토크 까지의 사용이 가능합니다. 

아나로그 신호를 배선할 때에는 TWIST PAIR 선을 이용하여 GND선과 신호선을 꼬아서 연결해야 잡음

의 영향을 최소화 할 수 있읍니다. 각 아나로그 신호의 기능은 아래 표와 같습니다. 

 

신호 기능 
속도명령*1 

-10 ~ 10[V] 입력 

토크 제한명령 

0 ~ ±10[V] 입력 

속도모니터 출력1 

0 ~ 5 [V] 속도출력 

토크모니터 출력2 

0 ~ 5 [V] 토크출력 

PIN 번호

(CN1-) 

SPDIN 

(22) 

TRQIN 

(37) 

MONIT1 

(39) 

MONIT2 

(6) 

*1 : 속도 제어모드 에서만 유효함 

  

아나로그 신호는 GND 신호를 기준으로 되어 있으며, 가변저항을 이용하여 간단하게 속도명령과 토

크 제한명령을 인가하는 경우를 위해 +/-15[V] 전원을 출력하고 있읍니다. 이 전원의 출력용량은 

최대 30[mA] 입니다. 최대 출력용량을 초과하지 마십시오. 전원의 핀 배열은 아래 표와 같습니다. 

 

신호 기능 +15[V] 출력 -15[V] 출력 0[V] 

PIN 번호(CN1-) P15(23) M15(38) GND(1,2,33,34) 

 

 

GND

아나로그 신호 배선

구동장치SPDIN

TWIST
PAIR

속도명령 330

2k

330 104 GND

구동장치SPDIN

아나로그 명령의 내부전원 사용법

M15

P15

 

 

 

4.4.3 위치명령펄스 입력신호 

 

구동장치를 위치서보 모드로 사용할 때에는 외부의 24[V] 또는 5[V] 전원과 스위치,MPG(수동펄스 

발생기) 또는 PLC 위치제어 CARD의 펄스출력을 이용하여 위치명령 펄스를 입력합니다. 펄스의 형태

로는 방향+펄스, 정펄스+역펄스, LEAD펄스+LAG펄스가 사용가능합니다. 펄스형태는 전면조작부의 

PARAM_P 메뉴속의 PLS TYPE 메뉴에서 선택합니다. 

   펄스 입력회로에서는 PHOTO COUPLER를 사용하여 구동장치 내부의 제어부와 외부 펄스 신호를 절연  
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하였습니다.  전원은 외부회로에 따라 24[V] 와 5[V]중 선택하여 사용합니다. 

 

                                        

 

신호 기능 F펄스 R펄스  24[V]입력 5[V]입력 

PIN 번호 

(CN1-) 

PFIN 

(9) 

PRIN 

(26) 

+24VA 

(41) 

+5VA 

(25) 

 

 

 

 

4.4.4 입력 접점신호 

 

구동장치 제어용 입력접점신호는 속도제어모드와 위치제어 

모드에서 부분적으로 기능이 달라집니다.                                                    

각 입력접점신호의 기능은 아래 표와 같습니다. 입력접점 

들은 각 접점의 성격에 따라 A접점과 B접점이 있으니 확인 

하고 사용하십시오.                                    

접점입력에는 DC+24[V] 100[mA]이상의 외부전원을 +24[V] 

전원 입력단자(CN1-27,42)에 연결하여 사용합니다. 

 

서보모터 구동명령 신호(CN1-10)를 ON하면 IGBT-IPM의 BASE BLOCK, DYNAMIC BRAKE를 각각 해제시키

고,속도명령 선택신호에 따른 속도로 서보모터를 회전 시킵니다. 또한 SERVO ON상태를 출력합니다.   

 

속도 명령 선택신호 1(CN1-11), 속도 명령 선택신호 2(CN1-43)는 조합하여 속도명령을 선택합니다. 

명령중 SPD0, SPD1, SPD2 는 주메뉴PARAM_S 속의 해당 메뉴에서 값을 설정합니다. 

 

회전방향 선택신호(CN1-12)는 속도 명령의 부호를 바꾸는 기능을 합니다. 주메뉴 PARAM_S 속의 메

뉴 SPD0, SPD1, SPD2 는 양수만 설정 되지만, 이 신호와 함께 사용하여 정, 역회전이 모두 가능합

니다. 외부 아나로그 지령을 사용할 때에도 이 신호를 사용하면, 회전 방향을 반대로 바꿀 수 있읍

니다. 단, 상위 위치제어기와 결합하여 사용할 때에는 특별한 경우를 제외하고 OFF 시킵니다. 

 

누적 펄스 CLEAR 신호(CN1-12)는 위치제어 모드에서 지령펄스와 현재위치간의 오차를 CLEAR 시킵니

다. 

정지 신호(CN1-44)는 속도 명령값을 강제로 0으로 하여 모터를 정지시킨후, 정지토크를 유지하고 

있습니다. 

 

아나로그 토크제한기능 사용선택신호(CN1-28)는 아나로그 토크 제한명령 입력의 전압값에 따라서  

모터토크를 제한하는 기능의 사용여부를 결정합니다. 토크 제한명령 입력이 0 [V] 일 때에는 모타 

토크는 전혀 발생하지 않습니다. 10[V]일 때는 모터 최대토크 까지의 사용이 가능합니다. 토크제한 

입력은 전압의 절대값을 사용하므로 -10[V]에서도 10[V]시의 동작과 같습니다. 토크제한 기능을 선

PRIN 구동장치
PFIN

위치명령펄스 인가회로(예)

+24VA
24[V]

(+5VA)
(+5V사용시)

 

 

구동장치

입력접점 배선방법(예)

+24VIN

속도1
+24V
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택하지않은 경우에도 모터 최대토크 까지의 사용이 가능합니다. 

 

                                        

 

 

ALARM RESET신호(CN1-13)는 서보의 ALARM 을 RESET합니다.     

                                         

(주의) ALARM RESET는 반드시 서보모터 구동명령(SVONEN)신호를 OFF한후에 행하여 주

십시요. 

                                     

비상정지신호(CN1-45)는 외부의 ALARM 을 구동장치로 입력하는 신호입니다. 일단 비상정지가 입력

되면 구동장치는 모든 입력을 무시하고 정지상태까지 가장빠른 방법으로 감속한 후 서보구동을 차

단합니다. (정상운전시 ON상태입니다.) 

 

정방향 회전금지 신호(CN1-30)와 역방향 회전금지 신호(CN1-46)는  직선 구동등의 경우,LIMIT 

SWITCH의 신호를 접속하여 주십시요. (정상운전시 ON상태입니다.) 

 

속도제어의 P/PI선택 신호(CN1-29)는 서보모터를 0속도로 장시간 정지시키고 있으면, DRIFT현상 

으로 모터가 움직이는 경우가 있읍니다. 이러한 경우에 P/PI선택 신호를 ON하면 마찰TORQUE로  

서보모터가 정지합니다. (정상운전시 OFF상태입니다.) 

 

             [ CN1의 입력접점신호 종류와 기능] 

  
속도제어시 

신호 기능 

서보모터 

구동명령 

속도명령 

선택신호1 

속도명령 선

택신호2 

회전방향 선

택신호 

속도제어 

P/PI선택 
정지 

위치제어시 

신호 기능 

서보모터 

구동명령 

  누적펄스 

CLEAR 

속도제어 

P/PI선택 

 

PIN 번호

(CN1-) 

SVONEN 

(10) 

속도선택1 

(11) 

속도선택2 

(43) 

DIR/CLR 

(12) 

P/PI 

(29) 

STOP 

(44) 

접점형태 

(기능) 

ON =서보 

구동가능

OFF=서보 

구동불가 

(속도선택1, 속도선택2) 

 (= OFF, OFF) : 외부의 

      아나로그 지령   

(= ON, OFF) : SPD0 

(= OFF, ON) : SPD1 

(= ON, ON)  : SPD2  

속도제어시: 

OFF= 정회전 

ON = 역회전 

위치제어시: 

ON = 누적 

펄스CLEAR 

ON = P제어

OFF=PI제어 

ON = STOP후 

정지토크 유지 

 

속도제어시 

신호 기능 

정방향 

회전금지 

역방향 

회전금지 

아나로그 토크제한 

기능선택 

ALARM 

RESET 
비상정지 

+24[V] 

전원입력 

위치제어시 

신호 기능 

정방향 

회전금지 

역방향 

회전금지 

아나로그 토크제한 

기능선택 

ALARM 

RESET 
비상정지 

+24[V] 

전원입력 

PIN 번호

(CN1-) 

CCWLIM 

(30) 

CWLIM 

(46) 

TL 

(28) 

ALMRST 

(13) 

ESTOP 

(45) 

+24VIN 

(27,42) 



 １９

접점형태 

(기능) 

OFF=회전금지  

ON=회전가능 

OFF=회전금지 

ON=회전가능 

ON = 제한사용 

OFF= 최대토크사용 

ON=ALARM 

RESET 

OFF =  

비상정지 

외부전원

입력 
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4.4.5 출력 접점신호 

 

출력 접점신호의 기능은 아래 표와 같습니다. 

출력접점은 내부적으로 트랜지스터 스위치를 사용하고 

있읍니다. 과전압이나 과전류는 파손의 원인이 되므로  

주의하여주십시오. ( 사용전원: DC 24[V] ±10％ ) 

 

BRAKE 신호는 모터에 내장된 BRAKE 구동을 위한 신호입니다. BRAKE를 사용하는 경우에는 이 출력이 

ON되면 BRAKE에 전원을 공급하여 BRAKE가 풀리도록 SEQUENCE 구성을 해야합니다. 

그 외의 신호들은 구동장치 및 모터의 상태를 알리는 출력들입니다. 각각의 기능은 아래 표와 같습

니다. 

                        [ CN1의 출력 접점신호 종류와 기능] 

 

속도제어시 

신호 기능 

BRAKE 

구동출력 

SERVO ON 

상태출력 

속도결정 

완료출력 

ALARM 

상태출력 

0속도 상태출력/ 

토크 제한상태 

출력 

ALARM 

종류출력 

+24[V]의 

GND 

위치제어시 

신호 기능 

BRAKE 

구동출력 

SERVO ON 

상태출력 

위치결정 

완료출력 

ALARM 

상태출력 

0속도 상태출력/ 

토크 제한상태 

출력 

ALARM 

종류출력 

+24[V]의 

GND 

PIN 번호 BRAKE 

(47) 

SVON 

(17) 

INSPD/ 

INPOS 

(16) 

ALARM 

(48) 

0속도 

(32) 

A_CODE0, 

A_CODE1, 

A_CODE2 

(15,31,14) 

GND24 

(49,50) 

접점형태 ON = 

구동 

ON = 

SERVO ON 

ON = 

결정완료 

OFF = 

ALARM 

ON = 0속도/ 

토크 제한중 

*아래 표  

참조 

 

 

ALARM 종류 출력은 ALARM 의 종류에 따라 출력 상태가 달라집니다. 외부의 제어 장치에서 구동장치

의 ALARM 내용을 판별할 필요가 있을 때에는 이 신호들을 사용하십시오. ALARM 종류에 대한 출력상

태는 아래 표와 같습니다. 

   

ALARM 

의 종류 
EMG 과부하 과전압 

IPM 

FAULT 

위치편차 

과대 

주전원 

이상 
기타 정상 

A_CODE0 ON OFF ON OFF ON OFF ON OFF 

A_CODE1 ON ON OFF OFF ON ON OFF OFF 

A_CODE2 ON ON ON ON OFF OFF OFF OFF 

기타 항목은 오배선, 설정치 이상 및 위 표에서 지정하지 않은 ALARM들의 경우입니다. 

 

                                                                            

구동장치

출력접점 배선방법(예)

GND24
BRAKE

M124[V]
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4.4.6 CN1 의 입출력신호 기능 및 용도  Table 

신호 내용 명칭 핀번

호  

기능 및 용도 설명 제어모

드  

I/

O 

 

엔코더 출력 

PAO,/PAO 

PBO,/PBO 

PZO,/PZO 

19,20 

3,4 

35,36 

CN2 에서 받은 모터의 엔코더 신호를 메뉴 PARAM-C 의  

하부메뉴 PLSOUT 에서 설정된 분주비 만큼 분주한후  

Line Drive 방식으로 출력합니다.  

  

O 

속도명령 SPDIN 22 

메뉴 PARAM-S 의 하부메뉴 SPD 10V 에서 설정된 모터 최대 속도로 회전합니

다.  

( 0 ~ ± 10 V 입력) +10V : 정회전 최대 속도 : - 10 V : 역회전 최대 속

도) 

속도 I 

토크 제한  

명령 
TRQIN 37 

± 10 V 입력시 모터 최대 토크까지의 사용이 가능합니다.  

(0 ~ 10(V)입력, + 10 V 혹은 -10V 에 따른 방향설정은 없음) 
 I 

속도 모니터 

출력 

 

 

MONIT1 

 

 

39 

메뉴 PARAM-C 의 MON-SPD, MON-MODE 에서 설정된 상태에 따라 모터의 회전 

속도를 

0 ~ 5(V)범위로 출력합니다.  

  1) MON - MODE 가 0 인 경우 : 0 속도=0(V), MON-SPD 속도=5(V) 

  2) MON - MODE 가 1 인 경우 : 0 속도 =2.5(V), 정방향 MON-SPD 속도= 

5(V) 

                                              역방향 MON-SPD 속도= 

0(V)  

 O 

토크모니터  

출력 
MONIT2 6 

메뉴 PARAM-C 의 MON-TRQ 에서 설정된 모터 최대 토크값의 %에 대해,0~5(V)

범위로 출력합니다. (토크의 방향과는 무관함) 

 
O 

+15(V)출력 

-15(V)출력 

P15 

M15 

23 

38 

간단하게 속도 명령, 토크제한명령을 인가하는 경우에 사용하는 ±15(V) 전

원을 

출력합니다.  

  

O 

0(V) GND 1,2,33,34 속도명령, 토크제한명령, 속도, 토크모니터 출력, 엔코더 출력단자의 전원 Common 

단자 
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F 펄스 

R펄스 

 

 

PFIN 

PRIN 

 

 

9 

26 

메뉴 PARAM-P 의 PLS TYPE 에서 설정된 값에 따라 다음과 같이 회전합니다. 

(PLS LOG = 0;부논리인 경우)  

1) 설정값 0 : PF                                         각 Edge 마다 한 펄스 

정회전  

               PR                                        (PR 이 앞서는 경우에는 

역회전)  

2) 설정값 1 : PF                                         PF 가 입력되면 정회전 

               PR                                         PR 이 입력되면 역회전 

3) 설정값 2 : PF                                         PF 가 0 일때 PF 가 입력

되면 정회전  

               PR          0              1               PR 이 1 일때 PF 가 입력

되면 역회전  

 

 

 

위치 

 

 

 

I 

24V 입력 

5V 입력 

+24VA 

+5VA 

41 

25 
PF,PR 펄스용 전원 입력단자(+24VA : DC+24V 사용시,+5VA : DC+5V 사용시) 위치 I 

서보모터 구동명

령 

SVONEN 10 서보모터의 구동가능 여부를 결정함, (ON:구동가능 OFF:구동불가)  I 

 

 

속도선택신호 

1 

속도선택신호 

2 

 

 

속도선택 1 

속도선택 2 

11 

43 

두신호의 조합에 의해 외부 아나로그지령운전 : PARAM-S의 SPD0,SPD1,SPD2에 설정된 

속도로 회전합니다.  

         속도선택 2      속도선택 1              운전방법 

             OFF             OFF              아날로그 지령속도  

             OFF             ON                 SPD0설정속도 

             ON              OFF                SPD1 설정속도 

             ON              ON                 SPD2 설정속도   

 

 

 

속도 

 

 

 

I 

 

신호내용 명칭 핀번

호 

기능및 용도 설명 제어모

드 

I/

O 

회전방향선택/ 속도제어시에는 서보회전 방향을 선택함(OFF: 정회전 ON: 역회전) 속도 

누적펄스 Clear신호 

DIR/CLR 12 

위치제어시에는 지령펄스와 현재위치간의 오차 펄스를 Clear 합니다. 위치 

I 

 

속도제어 P/PI선택 

 

P/PI 

 

29 

서보모터를 0 속도로 장시간 정지시키고 있으면 드리프트 현상에 의해 모터

가  

움직이는 경우가 있는데 이 경우 P/PI 신호를 ON 하면 마찰토오크로 모터가 

정지합니다.(OFF : PI 제어 ON : P 제어) 

  

I 

정지 STOP 44 속도명령값을 강제로 0 으로하여 모터를 급감속시키고 정지토크를 유지합니

다.  

속도 I 

정방향 회전금지 

역방향 회전금지 

CCWLIM 

CWLIM 

30 

46 

직선 구동등의 경우 극한 LIMIT 스위치의 신호를 정전측, 역전측에 맞추어 

접속하여 주십시요.(ON:회전가능 OFF:회전금지) 

 
I 
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아날로그토크 

제한 기능 선

택 

TL 28 

아나로그 토크 제한명령(TRQIN)단자에 입력된 토크제한 

신호의 사용유무를 선택합니다. (ON: 토크제한 사용, OFF: 최대토크 사용) 

 

I 

ALARM RESET ALMRST 13 Alarm 상태를 해제합니다.  1 

 

비상정지 

 

ESTOP 

 

45 

외부비상 발생시 강제로 서보드라이버의 모든 입력상태를 무시하고 모터를 

급감속 시킨후 모터구동을 차단(Free-Run)합니다. (ON: 정상운전 OFF: 비

상정지) 

  

I 

+24(V) 

 전원입력 
+24VIN 27,42 

외부입출력접점용전원으로 DC+24(V)±10%1.0[A]이상의 외부전원을 입력하여 

주십시요.(사용자 준비요망) 

   * 주)입출력접점용 전원으로 동시 사용시에는 출력점수에 따른 전원용

량을 

       재계산요망 

 

I 

+24(V) GND GND24 49,50 

외부 입출력 접점용 전원 DC + 24(V) ± 10 % 의 Ground 를 연결하여주십시

요. 

(사용자 준비요망) 

 

I 

BRAKE  

구동 출력 
BRAKE 47 

모터에 내장된 BRAKE 구동을 위한 출력신호입니다. 메뉴 PARAM-C 의 BKSPD

참조하여 주십시오. (ON: BRAKE 전원이 공급되어 모터운전이 가능함) 

 
O 

SERVO ON 상태출

력 

SVON 17 SERVO ON 상태가 되어 모터를 제어하고 있는 상태를 표시함.  O 

속도결정완료/ INSPD/ 지령된 속도에 도달했을때에 ON 됩니다. (메뉴 PARAM-S 의 INSPD 참조)  속도  

위치결정완료 출력 INPOS 
16 
지령된 위치 펄스에 도달했을 때 ON 됩니다. (메뉴 PARAM-S 의 INPOS 참조) 위치 

O 

ALARM  상태 출력 ALARM 48 Alarm 이 검출되면 OFF 됩니다. (정상 운전시 ON 상태임)  O 

ALARM CODE 0 

ALARM CODE 1 

ALARM CODE 2 

A-CODE0 

A-CODE1 

A-CODE2 

15 

31 

14 

Alarm 종류에 따라 출력상태가 달라집니다.  

외부상위제어장치에서 서보 드라이버의 Alarm 내용을 파악할 필요가 있을 

경우 

 이 신호를 사용합니다.  

  

O 

0속도 상태/ 

토크제한중상

태 

/서보 RDY 

 

0 속도 

 

32 

메뉴 PARAM-C 의 OUTSEL 설정에 따라 기능이 선택됩니다.  

OUTSEL=0 이면 0 속도 상태 출력용으로 사용 

OUTSEL=1 이면 토크제한 상태중 출력용으로 사용 

OUTSEL=2 이면 서보 RDY 상태중 출력용으로 사용합니다. 

  

O 

FRAME GROUND F,G 18 CN1 의 Cable 의 Shield 선을 접지 연결합니다.  I 

 

 

4.4.7 속도제어 모드로 사용할 때의 CN1 배선도 
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/PAO

PAO (19)

(20)

/PBO
PBO (3)

(4)

/PZO

PZO (35)

(36)

-
+

-
+

MONIT1

MONIT2

(39)

(6)

SPDIN (22)

GND [*1]

TRQIN (37)

GND [*1]

-
+

-
+

-
+

-
+

GND [*1]

GND [*1]

SVONEN(10)

(12) DIR 

(44) STOP

(13) ALMRST

(29) P/PI

(28) TL

(11) 속도1

(43) 속도2

(30) CCWLIM

(46) CWLIM

(45) ESTOP

24[V]

+24VIN

+24VIN(27)

(42)

서보구동
ENABLE

회전방향 선택

모터 정지

정회전 금지

역회전 금지

비상 정지

구동장치
ALARM RESET

속도 P제어

아나로그
토크제한 사용

내부회전
속도선택

(49) GND24

(50) GND24

A_CODE0

A_CODE1

A_CODE2

(15)

(14)

(31)

0속도(32)

ALARM(48)

INSPD(16)

(17) SVON

BRAKE(47)

SERVO 구동중

속도도달 완료

0속도/토크제한중/
서보RDY
모터 BRAKE 구동

서보 ALARM

ALARM CODE

*1 : GND 단자는1,2,33,34 중 사용해주십시요.

4,7k

20k

20k

0~10V
v

0~10
V

0~5V

0~5V

F.G (18)

[*2]

*2 : F.G(FRAME GROUND)단자에는 반드시 CN1용CABLE의 
     SHIELD선을 접지하여 주십시요.

10k

10k

속도

토크

 

 

 

 

 

 4.4.8 위치제어 모드로 사용할 때의 CN1 배선도 
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/PAO
PAO (19)
(20)

/PBO

PBO (3)

(4)

/PZO

PZO (35)

(36)

GND  [*1]

SVONEN(10)

(12)  CLR

(13) ALMRST

(29) P/PI

(28) TL

(30) CCWLIM

(46) CWLIM

(45) ESTOP

24[V]

+24VIN

+24VIN(27)

(42)

서보구동
ENABLE

누적펄스
CLEAR
정회전 금지

역회전 금지

비상 정지

구동장치
ALARM RESET

속도 P제어

아나로그
토크제한 사용

(49) GND24

(50) GND24

A_CODE0

A_CODE1

A_CODE2

(15)

(14)

(31)

0속도(32)

ALARM(48)

INPOS(16)

(17) SVON

BRAKE(47)

서보 구동중

위치도달 완료

0속도/토크제한중/
서보RDY

모터 BRAKE 구동

서보 ALARM

ALARM CODE

*1 : GND 단자는1,2,33,34 중 사용해 주십시요. 

4,7k

-
+

-
+

MONIT1

MONIT2

(39)

(6)

TRQIN (37)

GND [*1]
-
+

-
+

GND [*1]

20k
0~10V

0~5V

0~5V

*2 : 위치지령펄스로 5[V]를 사용할 경우에는     
    CN1-25(+5VA)단자를 사용해 주십시요.

+24VA (41)

PFIN

PRIN

(9)

(26)

3.9k 24[V]

위치지령
펄스 입력

(+5VA) (25) (5[V]사용시)
[*2]

(390)

F.G (18)
[*3]

*3 : F.G(FRAME GROUND)단자에는 반드시 CN1용  
     CABLE의 SHIELD선을 접지하여 주십시요. 

10k

속도

토크
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4.5 CN2의 배선 

 

CN2는 구동장치 전면의 우측 중앙부에 위치하는 커넥터입니다. 이 

커넥터는 구동장치와 서보모터의 엔코더를 연결하는 용도로 사용됩

니다. 

 

구동장치 전면에서 바라본 커넥터의 PIN 배열은 우측 그림과 같습니

다. 엔코더 신호는 엔코더의 종류에 따라 다소의 차이가 있읍니다. 

따라서 엔코더의 종류에 따라 접속신호가 달라집니다. 

 

이 구동장치와 접속가능한 엔코더 종류는 다음의 2가지 입니다. 

 

1) TYPE 0 : 일반 INCREMENTAL ENCODER (정회전시 A LEAD)    

2) TYPE 1 : 일반 INCREMENTAL ENCODER (정회전시 B LEAD)           (SERVO 구동장치 측면 기

준임)                                               

* TYPE 번호는 주메뉴 PARAM-M속의 메뉴ENC TYPE으로 설정하는 값입니다. 

CN2의 F시리즈 AC SERVO MOTOR엔코더 배선은 아래 표와 같습니다. 

CN2 

PIN No. 
신호명 

  MOTOR측 엔코더용  

커넥터 PIN No. 

1 F.G. J 

2 PA A 

3 /PW R 

4 PV M 

5    

6   

7 Vcc(5V) H 

8 PB C 

9 /PZ(/PC) F 

10 PW P 

11 /PU L 

12    

13        

14 /PB D 

15 /PA B 

16 PZ(PC) E 

17 /PV N 

18 PU K 

19   

20 GND(0V) G 

l F.G.에는 엔코더 배선 케이블의 SHIELD선을 접속하여 주십시오. 

1: F.G.

3:/PW

5:

4: PV

2: PA

6:

7: Vcc
13:

9: /PZ

11:/PU

8:  PB

12:

10: PW

14:/PB

16: PZ

18: PU

17:/PV

15:/PA

19:

20:GND

CN2의 PIN 배열  
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l 적용 CABLE 사양 : AWG24x9P TWIST, SHIELD CABLE(최대길이 20m) 

2-1

EN

A

B

C

D

E

F

K

L

M

N

P

R

H

G

J

P

P

P

P

P

P

OPTICAL ENCODER

2-2

2-15

2-8

2-14

2-16

2-9

2-18

2-11

2-4

2-17

2-10

2-3

2-7

2-20

 PA

/PA

 PB

/PB

 PC

/PC

 PU

/PU

 PV

/PV

 PW

/PW

Vcc(5V)

GND(0V)

CN2 CN1 상위제어장치

1-19

1-20

1-3

1-4
1-35

1-36

AC SERVO DRIVER (FDA 3000P)

1-1

1-2

1-33

1-34

0V

 PA0

/PA0

 PB0

/PB0
 PC0

/PC0

P

P

P

적용 LINE RECEIVER
  T.I제 SN75175

출력 LINE DRIVER
  T.I제MC3487

[*1][*1]

[*2]

1-18

[*1]    은 TWIST PAIR선을 
    표시합니다. 
P

[*2]T.I제:TEXAS INSTRUMENT社製

MOTOR OPTICAL ENCODER CONNECTOR사양
CONNECTOR : MS3102 A20-29P(RECEPTACLE)

[CN2 배선도]

  

P
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           주) CN2 ENCODER 용 CABLE ASS’Y : OPTION사양이므로 별도 주문바랍니다. 


