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제 5 장 조작법 
 

5.1   LCD표시부와 조작 스위치 사용법 

 

구동장치 전면에 8글자 2줄의 LCD 와 4개의 키 스위치가 있습니다. 스위치들을 이용하여 각종 

설정값들을 입력하고, 서보 상태를 확인하는 작업을 합니다. 

                                                                                                                         

          

STATUS

2행 8글자 표시부

표시내용 전환 ,
커서를 좌측으로 이동시 사용됩니다.

표시내용 전환 ,
커서를 우측으로 이동시 사용됩니다.

커서자리 수치값을 1씩 증가 

Enter key
(파라미터 설정시작 및 확인,
 표시내용 전환 확인) 

  

 

키 스위치상의 좌우 화살표 키( )로 원하는 화면이 나오도록 조정한 후 ENTER 키( )로 현재  

화면의 기능을 선택하는 방법으로 조작합니다. 

예를 들어서 현재의 회전속도(RPM)를 보고 싶을 때에는, STATUS 메뉴 속의 RPM 메뉴에서 가능

하므로 

1) 좌우 화살표 키( )로 STATUS 메뉴가 나오도록 한 후 

2) ENTER 키( )로 STATUS 메뉴 속의 작업으로 들어갑니다. 

3) 다시 좌우 화살표 키( )로 RPM 메뉴가 나오도록 한 후 

4) ENTER 키( )를 누르면 RPM 값이 DISPLAY 됩니다. 

다시 다른 메뉴의 작업을 하려면 좌우 화살표 키( )로 EXIT 메뉴를 선택하고 ENTER 키( )로 

현재의 STATUS 메뉴에서 빠져 나온 후 다시 해당 작업 메뉴로 찾아 들어가면 됩니다. 

 

설정 값을 변경(입력)할 때에는 값을 변경하기 위한 조작법이 사용됩니다. 변경하려고 하는 설

정 값이 표시되도록 조정한 후 ENTER 키( )를 치면 그 설정 값의 변경작업이 시작됩니다. 

처음의 DISPLAY는 모두 0으로 되고 커서는 최상위자리에 놓입니다. 위 화살표( ) 키를 누르면 

커서가 있는 자리의 숫자가 1 씩 증가합니다. 숫자가 9일 때 위 화살표( ) 키를 누르면 숫자는 

다시 0으로 됩니다. 다른자리의 숫자를 변경하기 위해서는 좌우 화살표 키( )로 커서의 위치

를 원하는 자리까지 이동시킨 후 다시 위 화살표( ) 키를 사용하면 됩니다. 

숫자의 값을 모두 변경하였으면 ENTER 키( )를 누르십시오. 그러면, 화면상에 "OK?" 라는 질문

이 나옵니다. 이 때, 설정한 값이 정확하다면 ENTER 키( )를 눌러서 변경한 값이 입력되도록 

합니다. 설정한 값이 잘못되어 입력하지 않으려면 ENTER 키( )외의 다른 키를 누르십시오. 그

러면 변경작업 전의 설정치로 다시 돌아갑니다. 
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 m PARAM_S의  가속시간(Tacc)를 100(1초) → 300(3초)으로 변경할 경우 key조작방

법 

                                     

           STATUS             전원 ON시 초기상태인 STATUS  주 메뉴를 표시 

 

           ↓            KEY를 조작하여 PARAM_S 의 주메뉴로 표시를 전환 
           PARAM_S 

     ↵    ↓               KEY 를 조작하여 PARAM_S로 들어감 
           SPD0              (PARAM_S의 최초하부메뉴 SPD0가 표시됨) 

             100. 

              ↓              KEY를 조작하여 변경할 하부 메뉴 가속시간(Tacc)로 표시를 전
환.              

           Tacc 

           100 

     ↵    ↓               하부메뉴 가속시간(Tacc)를 변경하기 위해 key를 조작하여 
           Tacc               변경모드로 들어감. 

           00100 

           ↓            KEY를 조작하여 커서를 변경할 자리수로 이동. 
           Tacc 

           00100 

      s     ↓            KEY를 조작하여 현 커서자리의 수치를 변경(1→3) 
           Tacc 

           00300   

      ↵     ↓               수치를 변경한 후 입력시키기  위해 ENTER KEY를 입력한다. 
          Tacc 

             300 

            ↓               하부 메뉴를 빠져나오기 위해 KEY 를 조작하여 EXIT 화면으로 

온다. 

           EXIT 

     ↵    ↓            ENTER키를 누름으로써 하부메뉴를 빠져 나와 주메뉴인 
         PARAM_S            PARAM-S가 표시됨.  

 

   *주) 하부메뉴의 데이터를 변경한 후 전원을 OFF 한 후 다시 켜면 원래의 값인 100(1초)으

로 

        되돌아 갑니다. 따라서 변경한 값을 영구히 저장 할려면 주메뉴 MEMORY의 하부메뉴인  

        SAVE에서  KEY를 조작하여 “WRITING....”하여 주십시오.   
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전체 메뉴는 주 메뉴와 그에 속하는 하부 메뉴들로 구성되어 있읍니다. 그 각각의 구조는 아래

에 있습니다. 

 

 

5.2 주 메뉴 
 

보조전원(r,t)만 투입시에는 NOT RDY  가 표시되지만 아무키나 KEY-IN하면 STATUS 메뉴로 되

고, 

좌우 화살표 키( )로 필요한 메뉴를 선택한 후 ENTER 키( )를 눌러 하부 메뉴로 들어갑

니다. 

주전원까지 투입시에는 처음부터(STATUS) 메뉴로되며, 좌우 화살표 키( )로 필요한 메뉴

를 `선택한 후 ENTER 키( )를 눌러 하부 메뉴로 들어갑니다. 

                                    

STATUS

위치서보
설정치 변경

주 메뉴의 구성
 NOT RDY보조전원투입

주전원투입 또는 ANY KEY-IN

ALARM PARAM_MMEMORY PARAM_SPARAM_CPARAM_P

모터관련
설정치 변경

ALARM 상태
DISPLAY

서보상태
DISPLAY

공통
설정치 변경

설정치 저장 속도서보
설정치 변경

 

5.3 하부 메뉴 

   

5.3.1 설정치 변경을 위한 하부 메뉴 

 

설정치의 성격에 따라 설정치 변경 메뉴를 4 종류로 나누었습니다. 

(1) 모터의 각종 상수, 엔코더의 종류등을 설정하는 모터관련 설정치 변경 메뉴 (PARAM_M) 

(2) 속도서보 모드로 사용할 때 돤련되는 값들을 설정하는 속도서보 설정치 변경 메뉴 

(PARAM_S) 

(3) 위치서보 모드로 사용할 때 돤련되는 값들을 설정하는 위치서보 설정치 변경 메뉴 

(PARAM_P) 

(4) 서보 모드와 관계없이 사용하는 값들을 설정하는 공통 설정치 변경 메뉴 (PARAM_C) 

또, 설정한 값을 구동장치 내부로 영구저장시키는 설정치 저장 메뉴 (MEMORY)가 있습니다. 
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(주의!) 설정치의 종류에 따라서 서보모터 구동중에

는 설정치 변경이 안 되는 것이 있읍니다. 이 설정치 

들을 변경할 때에는 SVONEN 접점입력을 OFF시킨 후 

작업하십시오. 

 

설정치 변경메뉴에서 설정치를 변경시키더라도 전원

을 껐다가 다시 켜면 원래의 값으로 되돌아 갑니다. 

따라서 변경한 값을 영구히 저장하려면 설정치 변경

후에 설정치 저장 메뉴(MEMORY)의 저장 메뉴(SAVE)를 

사용하십시오. 

KT JM LPHI RPHI IRATE MAX RPM

RATE RPM AMP TYPEPOLE ENC TYPE ENC PLS EXIT

토크상수
변경

PARAM_M

관성모멘트
변경

상인덕턴스
변경

상저항
변경

정격전류
변경

최대속도
변경

정격속도
변경

구동장치
형식설정

모타폴수
변경

엔코더종류
변경

엔코더펄스
변경

모터관련 설정치 변경

MOTOR

모터종류
변경

* * **

*

**

****

*

 
 

SPD0 SPD1 SPD2 Tacc Tdec

SPD 10V IN SPD SPD OFS EXIT

속도설정값0
변경

PARAM_S

속도설정값1
변경

속도설정값2
변경

가속시간
변경

감속시간
변경

10[V]속도
변경

속도도달범위
변경

속도옵셋
변경

속도서보 설정치 변경

S MODE

S자 가감속
선택

ZERO SPD

0속도범위
변경

ZCL VOLT ZCL MODE

ZERO CLAMP
전압입력

ZERO CLAMP 
MODE 결정

*

*

 
 

 

 

SAVE

설정치 저장

MEMORY설정치 저장

EXIT

WRITING...
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Fdfwd FILT IN POS FOLLOW Gnum

Gden PLS TYPE PLS LOG

FEED FORWARD율
변경

PARAM_P

위치시정수
변경

위치도달범위
변경

추종에러범위
변경

기어배율분자
변경

기어배율분모
변경

위치펄스형식
변경

위치서보 설정치 변경

EXIT

위치펄스
논리 변경

 
 

 

TYPE GAINpp GAINsi GAINsk Ptrq lim Ntrq lim

BKSPD PLSOUT OUTSEL IOFS MON-SP

PARA-INT

서보타입
변경

PARAM_C

위치게인
변경

속도적분게인
변경

속도비례게인
변경

정토크제한
변경

역토크제한
변경

브레이크속도
변경

출력펄스분주율
변경

접점선택
변경

전류옵셋
자동보정

모니터 출력
전압속도지
정

공통 설정치 변경

MON-MODE

 속도모니터 
출력형식지
정

DISCHG

주회로
방전명령

MON-TRQ

모니터출력전
압토크값지정

P ALARM TQOFS

토크옵셋설정알람표시
지정

BKTIME

FDELAY

엔코더 피드백
Filter설정

브레이크 투입
지연시간 변경

POWER

3상/단상
입력선택

* *

*

* **
EXIT

파라미터
초기화

*

 
 

   (주의!) * 표시된 하부 메뉴의 설정치 변경시에는 SVONEN 을 OFF 한 상태에서만 변경이 가

능합니다.  
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 5.3.2   서보상태 확인을 위한 하부 메뉴 

 

서보상태 확인을 위한 하부 메뉴로는 다음의 2 종류가 있습니다. 

(1) 서보모터의 운전상태를 보여주는 메뉴 (STATUS) 

(2) 서보운전중 ALARM이 발생하였을 때 ALARM 상태를 보여주고 ALARM을 해제하는 메뉴

(ALARM) 

 

각 메뉴의 구성은 아래 그림과 같습니다. 

 

 

 

RPM

PLS ERR

SPD COM LOAD

EXIT

STATUS

회전속도

펄스 오차

속도지령 토크제한지령 부하율

서보 운전상태 DISPLAY

TRQ LIM

SHOW VERSION

SERVO 구동
상태표시

  SOFTWARE 
VERSION 표시
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DISPLAY RESET EXIT

ALARM

현재상태
DISPLAY

현재 ALARM
해제

ALARM상태 DISPLAY
및 ALARM 해제

ALARM0

ALARM0
DISPLAY

ALARM1

ALARM1
DISPLAY

ALARM2

ALARM2
DISPLAY

RST ALL

모든 ALARM
삭제

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5.4 하부메뉴 설정치 설명 
 

설정치를 입력할 때에는 다음의 내용을 참고하십시오. 

 

5.4.1  모터관련 설정치 (PARAM_M) 

 

이 설정치들은 제어조건에 직접 연관된 것으로 서보 구동중에는 변경할 수 없습니다. 

 

*MOTOR : 모터 종류 입력 범위 : 0, 10 ~ 45 

사용하는 모터의 종류에 따라 아래 표의 값을 입력합니다. 아래 표에 없는 모터를 사용할 

때에는 0 을 입력하십시오. 

아래표의 모터를 사용할 때에는 이하 설정치중 KT, JM, LPHI, RPHI, IRATE, MAX RPM, 

RATE RPM, POLE 의 값은 자동으로 결정되고 사용자는 설정하지 않습니다. 

 

USAFED-05F USAFED-09F USAFED-13F USAFED-20F USAFED-30F USAFED-44F AC SERVO  
MOTOR  
설정값 10 11 12 13 14 15 

FMA-TF05 FMA-TF09 FMA-TF13 FMA-TF20 FMA-TF30 FMA-TF44 AC SERVO 
 MOTOR 설정값 20 21 22 23 24 25 

 FMA-KF08 FMA-KF10 FMA-KF15 FMA-KF22 FMA-KF35 FMA-KF50 AC SERVO 
 MOTOR 설정값 30 31 32 33 34 35 

FMA-LF03 FMA-LF06 FMA-LF09 FMA-LF12 FMA-LF20 FMA-LF30 AC SERVO 
 MOTOR 설정값 40 41 42 43 44 45 

 

*#KT : 모터의 토크상수 입력 범위 : 1 ~ 32767 

모터의 토크상수를 [kgf-cm/A] 단위로 환산하여 그 100 배 값을 입력합니다. 

일반적인 토크상수의 단위에서 [kgf-cm/A] 단위로 환산하는 방법은 아래와 같습니다. 

 

1 [N-m/A] è 10.2 [kgf-cm/A] 
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*#JM : 모터의 관성 모멘트 입력 범위 : 1 ~ 32767 

모터의 관성 모멘트를 [gf-cm-sec2] 단위로 환산하여 그 100 배 값을 입력합니다. 

일반적인 관성 모멘트의 단위에서 [gf-cm-sec2] 단위로 환산하는 방법은 아래와 같습니

다. 

 

1 [kg-cm2] è 1.02 [gf-cm-sec2] 

1 [kg-m2]  è 1.02 * 104 [gf-cm-sec2] 

 

*#LPHI : 모터의 상 인덕턴스 입력 범위 : 1 ~ 32767 

모터의 상 인덕턴스를 [mH] 단위로 환산하여 그 100 배 값을 입력합니다. 

 

*#RPHI : 모터의 상 저항 입력 범위 : 1 ~ 32767 

모터의 상 저항을 [Ω] 단위로 환산하여 그 1000 배 값을 입력합니다. 

 

*#IRATE : 모터의 정격전류 입력 범위 : 1 ~ 32767 

모터의 정격전류를 [A] 단위로 환산하여 그 1000 배 값을 입력합니다. 

*#MAX RPM : 모터의 최대속도 입력 범위 : 0 ~ 6500 

모터의 최대속도를 [r/min] 단위로 입력합니다. 

 

*#RATE RPM : 모터의 정격속도 입력 범위 : 0 ~ 6500 

모터의 정격속도를 [r/min] 단위로 입력합니다. 

 

*#POLE : 모터의 POLE 수 입력 범위 : 2,4,6,8,10,12,14,16 

모터의 POLE 수를 입력합니다. 

 

*ENC TYPE : 엔코더 종류 입력 범위 : 0 ~ 1 

엔코더 신호방식에 따라 아래 표의 값을 입력합니다. 

 

엔코더 

종류 

일반 INCREMENTAL 

ENCODER 

(정회전시 A LEAD) 

일반 INCREMENTAL 

ENCODER 

(정회전시 B LEAD) 

입력 값 0 1 

사용 Motor LG TF, KF, LF Series USAFED Series 

 

*ENC PLS : 엔코더 펄스 수 입력 범위 : 1000 ~ 10000 

엔코더 펄스 수를 입력합니다. 

 

*AMP TYPE : 구동장치의 용량 입력 범위 : 0 ~ 20 

구동장치의 용량에 따라 아래 표의 값을 입력합니다. 

AMP TYPE 설정치는 제품 출하시에 당사에서 제품 명판의 TYPE과 일치시켜 출하합니다. 

만약 일치하지 않을 경우에는 SERVO 구동장치가 소손될 위험이 있으므로 반드시 확인 

하여 주십시오. 

 

(위험 : 변경 방법은 (▲)키를 누른 상태에서 ENTER( )를 동시에 누르시면 수정이  

        가능합니다.) 
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SERVO 

구동장치 
FDA-3005 FDA-3010 FDA-3015 FDA-3020 FDA-3030 FDA-3045 

설정값 0 1 2 3 4 5 

 

5.4.2  속도서보 설정치 (PARAM_S) 

 

SPD0 : 회전속도 0 설정 범위 : 0 ~ 6500 

서보 회전속도 0 번 값을 [r/min] 단위로 입력합니다. 

 

SPD1 : 회전속도 1 설정 범위 : 0 ~ 6500 

서보 회전속도 1 번 값을 [r/min] 단위로 입력합니다. 

 

SPD2 : 회전속도 2 설정 범위 : 0 ~ 6500 

서보 회전속도 2 번 값을 [r/min] 단위로 입력합니다. 

 

Tacc : 가속시간 설정 범위 : 0 ~ 5000 

정지상태에서 정격속도까지의 가속시간을 [sec]단위로 환산하여 그 100 배 값을 입력합니

다. 

 

Tdec : 감속시간 설정 범위 : 0 ~ 5000 

정격속도에서 정지상태까지의 감속시간을 [sec]단위로 환산하여 그 100 배 값을 입력합니

다. 

 

*S MODE : S 자 가감속 설정 범위 : 0 ~ 1 

0으로 설정하면 직선가감속, 1로 설정하면 S 자 가감속이 각각 선택됩니다. 

아나로그 속도지령에 대해서는 이 설정치는 무시되고,사다리꼴 가감속을 합니다. 

이 설정치는 서보 구동중에는 변경할 수 없습니다. 

 

ZERO SPD : 0 속도 범위 설정 범위 : 0 ~ 6500 

0속도 접점이 출력되는 속도범위를 [r/min] 단위로 입력합니다. 

 

*SPD 10V : 10[V] 입력시 운전속도 설정 범위 : 0 ~ 6500 

아나로그 속도지령 10[V] 입력시의 회전속도를 [r/min] 단위로 입력합니다. 

이 설정치는 서보 구동중에는 변경할 수 없습니다. 

 

IN SPD : 속도 도달범위 설정 범위 : 0 ~ 6500 

IN SPD 접점이 출력되는 회전속도의 오차범위를 [r/min] 단위로 입력합니다. 

 

SPD OFS : 속도지령 옵셋 설정 범위 : -2047 ~ 2047 

아나로그 속도지령의 옵셋을 입력합니다. 단위는 A/D 변환소자의 LSB(Least Significant 

Bit) 기준입니다. 

     

   ZCL VOLT : ZERO CLAMP 전압을 mv단위로 0 ~ 1000mv 범위로 입력한다. 

              단위는 mv이지만 A/D converter 분해능 때문에 5mv단위로 작동합니다. 
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   ZCL MODE :  ZERO CLAMP MODE를 결정합니다. 

     l 0일때 : ZERO CLAMP 를 무시합니다.            l 1일때 :            
                속도                                              속도  

                  

 

 

                              지령전압                                          지령전압 

                                                              zero clamp전압 

              

     l  2일때 : 
                속도  

 

 

                             지령전압 

                       zero clamp전압 

                                             

 

 

5.4.3  위치서보 설정치 (PARAM_P) 

 

Fdfwd : 위치지령 Feed Forward율 설정       범위 : 0 ~ 100 

위치지령의 속도에 대한 Feed Forward 비율을 [%] 단위로 입력합니다. 위치 제어기의 지

연  

요소를 보상하는데 사용하며, 제어기의 지연을 작게하고 싶은 경우에는 값을 크게 설정합

니다.  

 

위치지령

위치

속도제어기

S Fdfwd

GAINpp
-

+

+
모터

엔코더

 
 

 

FILT : 위치지령 입력 필터 설정 범위 : 0 ~ 10000 

위치지령 입력의 필터시정수를 [msec] 단위로 입력합니다. 입력된 위치 지령에 대해 1차

의  

필터를 거친 출력을 실제 위치 지령으로 사용하는데 이 필터의 시정수를 설정한다. 필터 

값을 0으로 설정하면 입력된 위치 지령펄스가 필터를 거치지 않고 그대로 실제 위치 지령

으로 사용된다.  

 

 

지령펄스
X
Gnum

Gden

filter 위치지령
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IN POS : 위치 도달범위 설정 범위 : 0 ~ 6500 

IN POS 접점이 출력되는 위치의 오차범위를 엔코더 펄스수 단위로 환산하여 그 4 배 값을  

입력합니다. 

 

FOLLOW : 위치 추종에러 검출범위 설정 범위 : 0 ~ 32767 

위치의 오차과대 에러를 검출하는 오차의 범위를 엔코더 펄스수 단위로 환산하여 그 4 배  

값을 입력합니다. 

 

Gnum : 위치지령펄스 배율 설정 범위 : 0 ~ 1000 

위치지령 입력펄스의 배율(분자)을 입력합니다. 

 

 

Gden : 위치지령펄스 배율 설정 범위 : 0 ~ 1000 

위치지령 입력펄스의 배율(분모)을 입력합니다. 

(주) * Gnum/Gden의 계산결과가 0.05 ~ 20 사이에 있어야 합니다. 

     * 모터 엔코더의 피드백 펄스의 4체배 된 값을 기준으로 위치지령펄스의 배율을 

        결정합니다. 

 

 

PLS TYPE : 위치지령펄스 형태 선택 범위 : 0 ~ 2 

위치지령펄스의 형식을 아래 표에 따라 지정합니다. 

 

위치지령 

펄스의 형식 

LEAD PULSE (F신호), 

LAG PULSE (R 신호) 

의 조합 

정 PULSE (F 신호), 

역 PULSE (R 신호) 

의 조합 

PULSE (F 신호), 

방향신호 (R 신호) 

의 조합 

설정값 0 1 2 

비고 

(부논리  

기준임) 

F신호가 LEAD할 때, 

각 EDGE 마다 한 펄

스 정회전 

R신호가 LEAD할 때, 

각 EDGE 마다 한 펄

스역회전 

F 신호의 FALLING 

EDGE에서 정회전 

R 신호의 FALLING 

EDGE에서 역회전 

R 신호가 0 일 때, F 

신호의 FALLING EDGE

에서 정회전 

R 신호가 1 일 때, F 

신호의 FALLING EDGE

에서 역회전 

 

   PLS LOG : 위치 지령 펄스 논리 선택    범위 : 0 ~ 1 

        0 : 부논리 (Negative Logic) 

        1 : 정논리 (Positive Logic) 
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PULSE TYPE
정회전시 역회전시

정회전펄스

역회전펄스

방향 + 펄스

정회전펄스

역회전펄스

방향 + 펄스

부

논

리

정

논

리

PF

PF

PR

PR

PR

PF

PF

PR

H L

L H

지령펄스열 형태

A상+B상

A상+B상

0

1

2

0

1

2

비고

PF

PR

PR

PF

 
 

 

 

 

5.4.4  공통 설정치 (PARAM_C) 

 

*TYPE : 서보형식 설정 범위 : 0 ~ 1 

서보 형식을 아래 표에 따라 지정합니다. 

이 설정치는 서보 구동중에는 변경할 수 없읍니다. 

 

서보형식 속도제어형 위치제어형 

설정값 0 1 

 

GAINpp : 위치 비례 gain 설정 범위 : 1 ~ 100   

위치 제어기의 비례 gain을 설정합니다. 단위는 [sec-1]로 됩니다. 

서보는 최적의 동작을 행하기 위해서 올바른 게인을 설정하여야 합니다.  

초기 설정치는 아래 도표의 30입니다. 만약 부하가 크거나, 진동이나 소음과 같은 현상이  

일어난다면 게인파라미터를 조정하십시오. 

 

위치 비례 게인은 동작동안 카운터에서 남아있는 펄스 수를 조절합니다. 위치 비례 게인

이  

크다면, 남아있는 펄스 수가 감소하고 모터가 정지할 동안 정착 시간이 감소합니다. 만약  

너무 크다면, 정지할 동안 진동이나 오버슈팅이 일어날 수 있습니다. GAINsk를 먼저 설정

한 후에 설정 가이드로서 아래 도표를 참조하십시오. 

            

                         GAINpp (위치 비례 게인) 
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부하 관성비 JL /J M 0 0 ~ 5 5 
설정치 50 50 ~ 20 10 

 

 

                                                  <참고> 위치비례 gain과 잔류펄스관

계  

                                                      운전중의 잔류펄스 수는 위치지령

펄스  

                                                      주파수와 위치비례 gain에 의해  

                                                      다음식과 같다.  

                                                                     위치지령 펄스 주

파수  

                                              잔류 펄스 수(pulse) =  

                                                                       위치 비례 gain 

 

 

 

GAINsi : 속도 적분 gain 설정 범위 : 1 ~ 100 

과도 특성을 향상시키기 위한 속도 제어 루우프의 주파수 응답을 증가시키는데 사용합니

다.  

속도비례 GAINsk 조정으로 가감속시 오버슈트가 적어지지 않을 경우, 이 값을 증가시키면 

효과가 있습니다. 또한 운전중 회전이 매끄럽지 않을 경우에는 이 값을 감속시키면 효과

가 있습니다.. 아래 도표를 설정 가이드로 참조하십시오. 

 
                     GAINsi(속도 적분 게인)  
부하 관성비 JL /J M 0 1 3 5 ~ 

설정치 20 20 30 40 

 

GAINsk : 속도 비례 gain 설정 범위 : 1 ~ 100 

부하관성비 (JL /J M )가 크면 제어계의 속도 응답이 떨어져 불안정하게 됩니다. 일반적으

로 속도비례 GAIN은 크게 조정하지만, 너무크면 운전중, 정지중에 진동이나 소음이 발생

합니다. 이때, 오버슈트가 10 % 미만이 되도록 설정하십시오. 1[V]정도의 스텝속도 지령 

전압에 대해 속도모니터 출력을 관측하면 다음과 같읍니다.   

        

                           GAINsk(속도 비례 게인) 
부하 관성비 JL /J M 0 1 1 ~ 5 5 

설정치 10  20 20 ~ 30 30 

 

남아있는 펄스 수

모터 속도

게인 大

게인 小

시간

언더슈트
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속도지령 전압 1[V]

빠른응답(gain 大)

정상응답 느린응답(gain 小)

시간

속도

N
△N

 
                   △N 
                        5 100 [%] < 10 [%] 
                    N  

*FDELAY : 엔코더 속도 검출 지연          범위 : 0 ~ 3 

   모터 속도 검출치에 1차 지연 필터를 거친후 필터의 출력을 속도 검출치로 사용 합니다.  

   이송시 모터 회전축에 진동에 의한 소음이 발생하는 경우에 사용 합니다. 

       0 : 지연 필터를 거치지 않음  

       1 : 0.5 ms 지연 필터  

       2 : 1.5 ms 지연 필터 

       3 : 3.5 ms 지연 필터 

 

Ptrq lim : 정방향 토크제한치 설정        범위 : 0 ~ 100 

정방향 토크 제한치를 최대토크(정격의 3배)에 대한 비율을 [%] 단위로 설정합니다. 

 

Ntrq lim : 역방향 토크제한치 설정         범위 : 0 ~ 100 

역방향 토크 제한치를 최대토크(정격의 3배)에 대한 비율을 [%] 단위로 설정합니다. 

 

BKSPD : 모터 BRAKE 투입속도 설정         범위 : 1 ~ 100 

운전중 SVONEN 입력을 OFF하여 감속될 때, 모터에 부착된 BRAKE가 동작(제동)하기 시작하

는 속도를 [r/min] 단위로 설정합니다. 

BKTIME:    모터 BRAKE 투입지연시간 설정        범위 : 1 ~ 10000 

   운전중 SVONEN 입력을 OFF하여 감속될 때,SVONEN신호를 OFF한 순간부터 모터에 부착된 

   BRAKE가 동작(제동)하기 시작하는데 걸리는 지연시간을 10 [msec]단위로 설정합니다. 

 

PLSOUT : 엔코더 펄스 출력 분주율 설정         범위 : 1 ~ 16 

엔코더의 펄스신호를 구동장치에서 출력할 때 출력펄스의 분주율을 설정합니다. 

 

 

OUTSEL : 0속도 접점출력의 기능선택         범위 : 0 ~ 2 

0속도 접점출력은 0 속도 상태, 토크 제한중 상태, 서보RDY 상태임을 알리는 출력기능중 

선택하여 사용할 수 있습니다. 

OUTSEL = 0 이면, 0 속도 상태임을 출력하고, 1 이면, 토크 제한상태임을 출력하고, 

         2 이면, 서보 RDY 상태임을 출력합니다. 

 

*IOFS : 전류 옵셋의 보정         범위 : 없음(자동으로 조정됨) 

서보 운전중 전류에 직류 옵셋이 있으면 기계진동이 발생합니다. 이 메뉴에서는 전류옵셋

을 자동으로 보정합니다. 이 보정은 전원투입부터 5분 이상 경과한 후 서보OFF상태에서 

실행합니다.  전류옵셋 값은 LCD 화면상에 나타나지 않습니다. 
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MON-SPD : 최대 모니터 출력 전압(+5V)에 해당되는 속도[r/min]를 설정    범위 : 50 ~ 6500 

MON-MODE가 0 일때 : 회전속도가 0[r/min]일때 0[V], MON-SPD 설정속도일때 5[V] 출력됨. 

MON-MODE가 1 일때 : 회전속도가 0[r/min]일때 2.5[V], 정방향 MON-SPD 설정속도일때 

5[V], 

                    역방향 MON-SPD 설정속도 일때 0[V] 출력됨.  

MON-MODE : 속도 모니터 출력 형식 지정           범위 : 0 ~ 1 

0 일때 : 모니터 출력 전압 0 ~ 5[V]범위에서 속도의 절대값을 출력함. 

1 일때 : 모니터 출력 전압 2.5[V]를 기준으로 정방향 회전시 2.5 ~ 5[V],역방향 회전시 

         2.5 ~ 0[V] 범위로 출력됩니다. 

MON-TRQ : 최대 모니터 출력전압(+5V)에            범위 : 0 ~ 100% 

   해당하는 토크값을 최대 토크에 대한 %로 설정합니다. 

 

*DISCHG : 주회로 강제방전 명령           범위 : 0 ~ 1 

이 값을 1로 하면 구동장치 내부에서 주회로 입력전류를 차단하고, 정류용 콘덴서에 충전

된 전압을 회생제동저항을 통해 방전시킵니다. 이 때에는 정상적인 모터구동 동작을 할 

수 없읍니다. 이 기능은 서보 구동장치를 분해하기 전에 주회로를 완전히 방전시키기 위

해서만 사용하십시오. 전원 투입시에 이 값은 항상 0으로 됩니다. 

 

*P ALARM :  주전원 알람 처리 설정                 범위 : 0 ~ 1 

   0 : 주전원 전부 off 또는 결상시 PWR Fail Alarm  

   1 : 주전원 전부 off시는 NOT RDY,  주전원 재투입시 자동 Reset 결상시에는 PWR Fail 

Alarm 

  

*POWER : 주전원 3상/단상 입력 선택                범위 : 0 ~ 1 

(본 PARAMETER는 FDA3005P 및 3010P 제품에서만 사용이 가능합니다.) 

   0 : 3상 AC 200~230V 

   1 : 단상 AC 200~230V (주의!) 단상AC 전원 사용시 위메뉴 P ALARM을 반드시 1로 

설정할것 

 

*TQOFS : 토크 출력 오프셋                         범위 : 최대토크의  ± 30 [%] 

   중력 부하를 사용하는 경우 중력 부하에 대해 출력 토크 오프셋을 미리 설정합니다.  

   정지시 중력 부하에 의한 토크 출력양 만큼 출력 오프셋을 설정함으로써 중력 부하만큼의  

   토크가 항상 출력되도록 합니다.   

 

*PARA INI :  각 하부메뉴 (파라미터) 초기화 명령 

   이 명령을 입력하면 각 파라미터가 초기값으로 변합니다.  

(주의!) * 표시된 하부 메뉴의 설정치 변경은 SVONEN 을 OFF 한 상태에서만 변경이 가

능합니다.   

 

5.5  서보상태 표시설명 
 

5.5.1 운전상태 DISPLAY (STATUS) 

 

 

SPD COM : 속도지령 표시 

서보모터의 속도지령을 [r/min] 단위로 표시합니다. 



 40

 

 

RPM : 회전속도 표시 

현재의 모터회전속도를 [r/min] 단위로 표시합니다. 

 

 

TRQ LIM : 토크 제한치 표시 

현재의 토크제한치를 최대토크(정격의 3배) 기준으로 [%] 단위로 표시합니다. 

 

 

LOAD : 부하율 표시 

현재의 모터부하를 최대토크(정격의 3배) 기준으로 [%] 단위로 표시합니다. 

 

 

PLS ERR : 위치지령과 현재위치간의 편차값 표시 

위치지령과 현재위치간의 차이를 4 체배한 엔코더 펄스갯수로 표시합니다. 

 

 

SHOW : SERVO 구동 장치의 상태를 표시합니다. 

 

                              * SV : SVONEN 상태 표시           

        SV       PG                 1=ON상태  0=OFF상태  

                              * PG : 주전원의 입력 상태 표시 

        1         1                1=ON상태  0=OFF상태 

                           

 

VERSION: SERVO 구동 장치의 MAIN SOFTWARE의 VERSION NUMBER를 표시합니다. 

 

 

5.5.2  ALARM 상태 표시 (ALARM) 

 

 

DISPLAY : 현재의 ALARM 상태표시 

현재 구동장치의 ALARM 상태를 표시합니다. 표시하는 내용은 아래 표와 같습니다. 

표시하는 ALARM 상태중에서 PARA ERR, PWR FAIL, EMG 를 제외한 내용은 ALARM 발생시 내

부의 기억장치에 저장합니다. 내부 기억장치에서는 가장 최근 발생한 3개의 ALARM 내용을 

저장합니다. 기억장치에 저장된 ALARM 내용은 ALARM0(가장 최근에 발생한 ALARM), 

ALARM1, ALARM2 메뉴에서 각각 확인할 수 있습니다. 

 

 

화면표시 내  용  발 생 원 인 

NOT RDY 보조전원만 ON된 정상상태 3상 주전원 OFF 상태 

NORMAL 정상상태  

PARA ERR 설정치의 값 이상 설정치의 EEPROM 내용파손 

OS 과속도 게인 설정치 이상, 과다 중력부하 

OL 과부하 기계적 과부하 
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LINE 모터 및 엔코더 오배선 
모터 및 엔코더관련 설정치 이상, 오

배선, 단선 

FOL ERR 추종오차 과대 

 (위치제어 모드에서만 유효) 

급가감속, 게인 설정치 이상, 오배

선, 

기계적 과부하 

CMD FRQ 지령펄스 주파수 과대 

 (위치제어 모드에서만 유효) 
지령펄스 주파수 과대 

OV 주전원 과전압 3상입력 과전압, 회생제동저항 소손 

IPM ERR IPM 소자 ALARM 출력 과전류, 방열판 과열, SMPS 이

상 

BATT ERR 
배터리 이상 

 (절대치 엔코더에서만 유효) 

 

PWR FAIL 주전원 이상 SERVO ON 상태에서 주전원 차단, 결

상 

EMG 비상정지 외부의 ESTOP 접점 입력 

 

ALARM0, ALARM1, ALARM2 : 최근 발생한 3개의 ALARM 표시 

ALARM0가 가장최근에 발생한 ALARM 내용을, ALARM1 및 ALARM2가 각각 그 전에 발생한 

ALARM 내용을 나타냅니다. 

 

RESET : 현재의 ALARM RESET 

현재의 ALARM 상태를 RESET 합니다. 

CN1상의 ALMRST 접점입력과 같은 기능입니다. 

 

RST ALL : 모든 ALARM RESET 

과거의 ALARM들(ALARM0, ALARM1, ALARM2)과 현재의 ALARM상태까지 모든ALARM 상태를 

RESET  

합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
5.5.3 FDA 3000 메뉴 요약도  
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m 모터관련 설정치 (PARAM_M) 
 

하부 메뉴  기 능 설 명  범 위  초기치 

MOTOR 모터 종류 입력 0, 10 ~ 32  

*    KT 

모터의 토크상수 입력  

토크상수를 [kgf-cm/A]단위로 환산하여 100배의 값을 

입력한다.  

1 ~ 32767 

 

*    JM 

모터의 관성 모멘트 입력 

관성 모멘트를 [gf-cm-sec2 ]단위로 환산하여 100배의 

값을 입력한다.  

1 ~ 32767 

 

*   LPHI 

모터의 상 인덕턴스 입력 

인덕턴스를 [mH]단위로 환산하여 100배의 값을 입력한

다.  

1 ~ 32767 

 

*   RPHI 
모터의 상 저항 입력  

저항을 [Ω]단위로 환산하여 1000배의 값을 입력한다.  
1 ~ 32767 

 

*  IRATE 
모터의 정격전류 입력  

정격전류를 [A]단위로 환산하여 1000배 값을 입력한다. 
1 ~ 32767  

 

*  MAX RPM 모터의 최대속도 입력 [r/min] 0 ~ 6500  

*   POLE 모터의 POLE 수 입력 2,4,6,8,10,12,14,1

6 

 

* ENC TYPE 엔코더 종류 입력 0 ~ 1  

* ENC PLS 엔코더 펄스 수 입력 [pulse/rev] 1000 ~ 10000  

* AMP TYPE 구동장치의 용량 입력 0 ~ 20  
 
m 속도서보 설정치(PARAM_S) 
 

하부메뉴  기 능 설 명  범 위 초기치 

SPD0 회전속도 0 설정 [r/min] 0 ~ 6500 100 

SPD1 회전속도 1 설정 [r/min] 0 ~ 6500 500 

SPD2 회전속도 2 설정 [r/min] 0 ~ 6500 1500 

Tacc 
정지상태에서 정격 속도까지의 가속시간(sec)단위로 

환산하여 100배의 값을 입력한다. 
0 ~ 5000 0 

Tdec 
정지상태에서 정격 속도까지의 감속시간(sec)단위로 

환산하여 100배의 값을 입력한다. 
0 ~ 5000 0 

*  S MODE S자 가감속 설정 (0 : 직선,1 : S 자 가감속) 0 ~ 1 0 

ZERO SPD 0속도 범위 설정 [r/min] 0 ~ 6500 10 

*  SPD 10V 10[V]입력시 운전속도 설정 [r/min] 0 ~ 6500 3000 

IN SPD 속도 도달 범위 설정 [r/min] 0 ~ 6500 10 

SPD OFS 속도 지령 옵셋 설정 -2047 ~ 2047 0 

ZCL VOLT ZERO CLAMP 전압을 mv단위로 설정 0 ~ 1000 0 

ZCL MODE ZERO CLAMP MODE를 결정  0,1,2 0 
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m 위치 서보 설정치 (PARAM_P) 

 

하부메뉴 기 능 설 명 범 위 초기치 

Fdfwd 위치 지령 Feed Forward율 [ % ] 0 ~ 100 0 

FILT 위치지령 입력 필터 설정 [ msec ] 0 ~ 10000 0 

IN POS 위치 도달 범위 설정 [ pulse ] 0 ~ 6500 100 

FOLLOW 위치 추종에러 검출범위 설정 [ pulse ] 0 ~ 32767 10000 

*   Gnum 위치지령 펄스 배율 설정 0 ~ 1000 1 

*   Gden 위치지령펄스 배율 설정 0 ~ 1000 1 

*  PLS TYPE 위치지령펄스 형태 선택 0 ~ 2 1 

*  PLS LOG 위치지령펄스 논리 선택 0 ~ 1  0 

 

m 공통 설정치 (PARAM_C)  

 

하부메뉴 기 능 설 명 범 위 초기치 

*   TYPE 서보형식 설정 (0 : 속도제어, 1 : 위치제어)  0 ~ 1 0 

GAINpp 위치 비례 gain설정 [ sec-1 ] 1 ~ 100 30 

GAINsi 속도 적분 gain설정 1 ~ 100 20 

GAINsk 속도 비례 gain 설정 1 ~ 100 10 

*  FDELAY 엔코더 피드백 Filter 설정 0 ~ 3 0 

Ptrq lim 정방향 토크제한치 설정 (정격속도의 3배 = 100 [% ]) 0 ~ 100 100 

Ntrq lim 역방향 토크제한치 설정 (정격속도의 3배 = 100 [% ]) 0 ~ 100 100 

BKSPD 모터 BRAKE 투입속도 설정 [ r/min ] 1 ~ 100 100 

BKTIME 모터 BRAKE 투입시간지연 설정 [ msec ] 1 ~ 10000 50 

PLSOUT 엔코더 펄스 출력 분주율 설정 1 ~ 16 1 

OUTSEL 0속도 접점출력의 기능 선택 0 ~ 2 0 

*   IOFS 전류 옵셋의 보정 없음  

MON-SPD 
최대 모니터 출력 전압(+5V)에 해당하는 속도(r/min)

를 설정 
50 ~ 6500 3000 

MON-MODE 속도 모니터 출력 형식 지정 0 ~ 1 0 

MON-TRQ 
최대 모니터 출력전압(+5V)에 해당하는 토크값을 최대 

토크에 대한 %로 설정 
0 ~ 100 100 

*  DISCHG 주회로 강제방전 명령 0 ~ 1 0 

*  P ALARM 주전원 알람처리 설정 0 ~ 1 1 

*  POWER 주전원 3상/단상 입력 선택 0 ~ 1 0 

TQOFS 토크 옵셋 설정 0 ~ 30 0 

* PARA-INI 각 하부메뉴 초기화 명령   



 44

 

m 운전상태 DISPLAY (STATUS) 

 

하부메뉴  기 능 설 명 범 위 초기치 

SPDCOM 속도지령 표시 [ r/min ]    

RPM 회전속도 표시 [ r/min ]   

TRQ LIM 토크 제한치 표시 [ % ]   

LOAD 부하율 표시 [ % ] (정격속도의 3배 = 100 [% ])   

PLS ERR 위치지령과 현재위치간의 편차값 표시    

SHOW SERVO 구동 장치의 상태를 표시   

VERSION MAIN SOFTWARE의 VERSION NUMBER를 표시   

 

m ALARM 상태 표시(ALARM) 

 

하부메뉴 기 능 설 명 범위 초기치 

DISPLAY 현재의 ALARM 상태표시   

ALARM0,1,2 최근 발생한 3개의 ALARM 표시   

RESET 현재의 ALARM RESET   

RST ALL 모든 ALARM RESET   

 

 

  (주의!) * 표시된 하부 메뉴의 설정치 변경은 SVONEN 을 OFF 한 상태에서만 변경이 

가능합니다.   
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5.6 설정치의 동작 FLOW 
 

5.6.1 위치제어 모드시 설정치들의 동작 FLOW 

 

 

(CCWLIM)

(OFF)

(ON)

(CWLIM) (ESTOP)

(OFF)

(ON)

(OFF)

(ON)

LIMIT 스위치 처리 비상정지

내부
위치지령

내부 위치/속도지령 발생

() : 접점 입력
[] : 설정치
 s : 미분기호

F

R

UP/DOWN
COUNTER

펄스형식 선택

PULSE

UP/DOWN

[FILT]

[PLS TYPE]
[Gnum]
[Gden]

기어배율

엔코더
위치
검출

+

-
[Gainpp]

+

+

[Fdfwd]

s

내부
속도지령

위치
오차

(CLR)

100

+
-

+
-

[IN POS]

[FOLLOW]

위치도달(+>-일 때)

추종에러(+>-일 때)
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5.6.2 속도제어 모드시 설정치들의 동작 FLOW   
 

 

[SPD0]

[SPD1]

[SPD2]

아나로그
속도지령

[SPD 10V]

2048

2048

10[V]

A/D 변환

(속도1,속도2)

가감속 처리

(OFF,OFF)

(ON,OFF)

(OFF,ON)

(ON,ON)

속도지령 선택

[Tacc,
Tdec,
S MODE]

(속도1,속도2)

(OFF,OFF)

(기타)

(DIR)

(OFF)

(ON)

(STOP)

(OFF)

(ON)

(CCWLIM)

(OFF)

(ON)

(CWLIM) (ESTOP)

(OFF)

(ON)

-1

(OFF)

(ON)

LIMIT 스위치 처리 비상정지

정지명령 회전방향

내부
속도지령

내부 속도지령 발생

() : 접점 입력
[] : 설정치

[SPD OFS]

+

+

GND
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(P/PI)

(OFF)

(ON)

속도제어

(OFF)

(ON)

속도제어

() : 접점 입력
[] : 설정치
 s : 미분기호

[Ptrqlim]

[Ntrqlim]

엔코더 속도
검출

+

-

[Gainsp]

+

+

[Gainsi]
내부
속도지령

속도
오차

s

아나로그
토크제한입력

100

2048

2048

10[V]

A/D 변환

(OFF)

(ON)

(TL)

3*[Irate]

100

-3*[Irate]

100

모터
전류지령

토크제한

+
-

+
-

[ZERO SPD]

1.2 * [MAX RPM]

0 속도(+>-일 때)

과속에러(+>-일 때)

+
-

[IN SPD]
속도도달(+>-일 때)

 

 
 
 


