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주의 사항 

1. 본 서보 조정 매뉴얼 내용의 일부 또는 전부를 무단으로 복사, 복제, 전재하는 것을 금지합니
다. 

2. 본 서보 조정 매뉴얼 내용을 보다 좋게 하기 위해 사전 연락 없이 일부를 변경할 수 있습니
다. 미리 양해 부탁드립니다. 

3. 본 서보 조정 매뉴얼 내용에는 만전을 기하고 있습니다. 궁금한 점이나 오류 등이 있으면 수
고스러우시겠지만 당사 영업 부문으로 연락 주십시오. 

 



머리말 
 
 저희 AC 서보 드라이버 <VPH 시리즈>를 채택해 주셔서 대단히 감사합니다. 
본 매뉴얼에서는 AC 서보 드라이버 <VPH 시리즈>와 τDISC 모터, τ 리니어 모터를 조합한 시스템의 
서보 조정 순서에 대해 설명합니다. VPH 시리즈 장치 본체의 취급 설명서와 함께 이용해 주십시오. 
 
 
용어 정의 
 
 본 매뉴얼에서는 특별히 언급하지 않는 한 이하의 용어는 다음을 의미합니다. 

사용 용어 용어 내용 
취급 설명서 당사 AC 서보 드라이버(VPH 시리즈)의 취급 설명서 
본 장치 당사 AC 서보 드라이버(VPH 시리즈) 
본 매뉴얼 당사 TI-14940*(*는 일련번호) VPH Series 서보 조정 매뉴얼 
모터 당사 τDISC 모터 또는 당사 τ 리니어 모터 

BiSS 
BiSS 엔코더 
BiSS®는 iC-Haus GmbH의 등록 상표입니다. … 2‐1‐6절 참조 

EnDat 
HEIDENHAIN ABS 엔코더 ※EnDat 대응 엔코더 
EnDat®는 HEIDENHAIN의 등록 상표입니다. … 2‐1‐6절 참조 

ENSIS 
Mitutoyo ABS 리니어 스케일 ※ENSIS 대응 엔코더 
ENSIS®는 주식회사 Mitutoyo의 등록 상표입니다. …2‐1‐6절 참조 

HA 타입 VPH 장치 I/O 사양 
HB 타입 VPH 장치 SSCNETIII/H 사양 
HC 타입 VPH 장치 CC-Link 사양 
HD 타입 VPH 장치 EtherCAT 사양 
HE 타입 VPH 장치 MECHATROLINK-III 사양 
P*** 파라미터 번호(“ *** ”는 숫자 3자리) 
VPH DES VPH Data Editing Software(PC용 VPH 시리즈 데이터 편집 소프트웨어) 

 
 

안전상의 주의 사항 
 
 본 매뉴얼을 이용하기 전에 반드시 당사 AC 서보 드라이버 <VPH 시리즈> 취급 설명서의 ‘안전상
의 주의 사항’을 잘 읽으십시오. 
본 매뉴얼 내에서는 안전상의 주의 사항을 표기하는 경우에 다음과 같은 기호를 사용하고 있습니다. 
 

 위험 
인체에 중대한 부상을 초래하거나 경우에 따라서는 생명의 위험을 가져옵니다. 
또한 기계에 중대한 피해를 주게 됩니다. 이를 방지하기 위해 강제(하지 않으면 
안 되는 것)를 나타냅니다. 

 주의 
잘못 취급한 경우에 위험한 상황이 일어날 가능성이 있고, 생명에 이상은 없어
도 인체에 중간 정도의 상해나 경상을 입어 물적 손해의 발생이 예상됩니다. 그
러므로 미리 기재된 예방 조치를 강구하십시오. 
또한 본 기호를 기재한 사항이어도 상황에 따라서는 중대한 결과로 이어질 수 
있으므로 반드시 기재된 예방 조치를 강구하십시오. 
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제1장 개요 및 주의 사항 
 
모터를 적절하게 동작시키려면 기계 부하에 맞춰 서보 게인(‘게인’의 의미에 대해서는 다음 페이
지 참조), 필터, 가감속 시간에 관한 파라미터를 설정해야 합니다. 이들 파라미터가 부적절한 경우, 
모터에 발진, 소손, 고장 등의 이상이 발생합니다. 
본 매뉴얼은 모터가 적절하게 동작하도록 파라미터값을 설정하기 위한 순서를 설명합니다. 조정에

는 VPH DES를 사용합니다. 
 
 
1‐1 조정의 흐름 
 
 장치의 전원 투입에서 조정 종료까지의 주요 흐름은 그림 1-1과 같습니다. 
 

 
 ※유지 보수 모드로 전환은 HB, HD, HE 타입에서 합니다. 유지 보수 모드에서 일반 모드(통신 모드)
로 되돌리는 경우에는 2‐1‐4절을 참조하십시오. 

 
그림 1-1 주요 순서의 흐름 

  

실시간 서보 조정 ~4‐1절 

오토 튜닝 레벨 조정 ~3‐6절 

오토 튜닝의 실행 ~3‐1절 

모터 단독 시운전의 실행 ~2‐2절 

조정 종료(→실제 운전 가능합니다) 

유지 보수 모드로 전환※ ~2‐1절 

전원 투입, 모터 정보의 설정 ~2‐1절 

부하를 장착한 상태에서 조정 운전 
(실제 운전에서는 하지 마십시오) 

무부하에서 시운전 
(부하를 장착하기 전에 실시하십시오) 파라미터ㆍ단위의 설정 ~2‐1절 

공진의 억제 ~3‐5절 

테스트 운전의 실행 ~3‐2절 

모터 동작음, 진동의 억제 ~4‐2절 

위치 지령 동작을 상위 컨트롤러에 설정 ~3‐8절 
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 이상의 운전, 조정의 개요는 다음과 같습니다. 
 
   🔴🔴모터 단독 시운전: 조그 동작을 하여 모터의 동작 방향이나 속도에 이상이 없는 것을 확인

합니다. 
 
   🔴🔴오토 튜닝: 이너셔, 점성 마찰, 게인 관련 파라미터를 설정합니다. 
 
   🔴🔴테스트 운전: 연속 위치 결정 동작을 확인합니다. 
 
   🔴🔴오토 튜닝 레벨 조정: 모터의 추종성을 올리기 위해 조정합니다. 
 
   🔴🔴실시간 서보 조정: 게인 관련 파라미터를 개별적으로 조정하여 모터의 응답성을 올립니다. 
 
 여기서 ‘게인’, ‘게인 번호’, ‘SEL’에 대해 설명합니다. 본 매뉴얼에서는 이 세 단어를 많이 사용하고 
있습니다. 3가지 모두 7‐1절에서 설명하고 있는 “파라미터”의 일종입니다. 
 
   ‘게인’ = ‘모터(서보 시스템)의 응답성을 조정하기 위한 파라미터’입니다. 게인을 조정하면 모터

(서보 시스템)의 응답성이 올라갑니다. 
 
   ‘게인 번호’ = ‘동작 목적에 따라 몇몇 파라미터를 일괄적으로 전환하고자 할 때가 있습니다. 

전환이 예상되는 파라미터를 미리 조합하여 그 조합에 할당하는 번호’를 말합니다(일반적으로
는 번호 ‘0’을 사용합니다). 

   위와 같은 목적일 때 게인 번호를 지시하면(예: ‘0’ → ‘1’ → ‘2’ → ‘0’) 파라미터가 일괄적으
로 전환되어 이에 맞게 모터의 동작을 제어할 수 있습니다. 

 
   ‘SEL’ = ‘동작 목적에 따라 몇몇 지시값인 파라미터를 일괄적으로 전환하고자 할 때가 있습니

다. 전환이 예상되는 지시값을 미리 조합해 두고 그 조합에 할당하는 번호’를 말합니다(일반적
으로는 번호 ‘0’을 사용합니다). 
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1‐2 관련 파라미터 
 
시운전이나 각종 조정 시에 표 1-1에 열거한 파라미터를 주로 사용합니다. 게인 관련 파라미터는 

게인 번호 0~3으로 나누어져 있고, 지령 관련 파라미터는 SEL 0~7로 나누어져 있습니다. 운전의 목
적ㆍ용도에 따라 임의의 게인 번호 및 SEL을 사용하십시오. 파라미터에 대한 자세한 내용은 7-1절 
및 취급 설명서를 참조하십시오. 
 

표 1-1 관련 파라미터 개요 

파라미터 번호 분류 
P200 게인 관련 공통 파라미터 
P210~P239 게인 번호 0 파라미터 ※본 매뉴얼 내의 설명에서 사용 
P240~P269 게인 번호 1 파라미터 
P270~P299 게인 번호 2 파라미터 
P300~P329 게인 번호 3 파라미터 
P330~P379 공통 필터 파라미터 
P515~P516 본 장치 내장 지령 공통 파라미터 
P517~P523 본 장치 내장 지령 SEL 0 파라미터 ※본 매뉴얼 내의 설명에서 사용 
P524~P530 본 장치 내장 지령 SEL 1 파라미터 
P531~P537 본 장치 내장 지령 SEL 2 파라미터 
P538~P544 본 장치 내장 지령 SEL 3 파라미터 
P545~P551 본 장치 내장 지령 SEL 4 파라미터 
P552~P558 본 장치 내장 지령 SEL 5 파라미터 
P559~P565 본 장치 내장 지령 SEL 6 파라미터 
P566~P572 본 장치 내장 지령 SEL 7 파라미터 

 
 파라미터의 변경은 2‐1‐5절, 2‐1‐7절에서 표시되는 아래와 같은 <파라미터 편집> 화면에서 합
니다. ‘설정값’란에 커서를 맞추고 수치 입력 또는 풀다운하여 선택(해당란을 클릭하면 ‘▼’가 나타납
니다)합니다. 
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1‐3 모터의 동작 방향 
 
모터 및 엔코더를 표준 연결한 경우의 각 지령과 모터의 동작 방향 관계는 다음과 같습니다. 

 
 
1‐3‐1 τDISC 모터의 경우 
 

 
그림 1-2 τDISC 모터의 동작 방향 정의 (로터 테이블면을 정면으로 봤을 때) 

 
표 1-2 τDISC 모터의 정방향※1, 역방향※2 

 운전 시의 “정”방향※1 운전 시의 “역”방향※2 
표준 설정의 경우 CCW CW 
역설정의 경우※3 CW CCW 

※1: ‘정방향’이란 ‘2‐2절의 리모트 조작 시에  FJOG 를 지령했을 때, 또한 일반 운전에서 “정방향” 
지령을 냈을 때 움직이는 방향’입니다. 

※2: ‘역방향’이란 ‘2‐2절의 리모트 조작 시에  RJOG 를 지령했을 때, 또한 일반 운전에서 “역방향” 
지령을 냈을 때 움직이는 방향’입니다. 

※3: 움직이는 방향을 ‘역설정’할 수도 있습니다. ‘역설정’이란 ‘정방향 지령을 냈을 때 모터를 “역방
향”으로 동작시키는 설정’입니다. [P161: 동작 방향 선택]의 설정을 ‘1: 역방향 동작’으로 합니다. 

  

로터 
테이블 

CCW: 반시계 방향 CW: 시계 방향 
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1‐3‐2 τ 리니어 모터의 경우 
 
 리니어 센서 또는 자극 센서가 부속되어 있는 경우, 이들 센서의 리드선이 코일 유닛의 리드선과 
같은 방향이 되도록 센서를 장착하십시오. 표 1-3처럼 코일 유닛의 “정방향”은 표준적으로 리드선이 
나와 있는 방향입니다. 
 

표 1-3 τ 리니어 모터의 정방향※, 역방향※※ 

 운전 시의 “정”방향※1 운전 시의 “역”방향※2 

표준 설정의 경우 
코일 유닛 헤드에서 

리드선이 나와 있는 방향 
그 반대 

역설정의 경우※3 
코일 유닛 헤드에서 

리드선이 “나와 있지 않은” 방향 
그 반대 

※1: ‘정방향’은 ‘2‐2절의 리모트 조작 시에  FJOG 를 지령했을 때, 또한 일반 운전에서 “정방향” 
지령을 냈을 때 움직이는 방향’을 말합니다. 

※2: ‘역방향’은 ‘2‐2절의 리모트 조작 시에  RJOG 를 지령했을 때, 또한 일반 운전에서 “역방향” 
지령을 냈을 때 움직이는 방향’을 말합니다. 

※3: 움직이는 방향을 ‘역설정’할 수도 있습니다. ‘역설정’이란 ‘정방향 지령을 냈을 때 모터를 “역방
향”으로 동작시키는 설정’입니다. [P161: 동작 방향 선택]의 설정을 ‘1: 역방향 동작’으로 합니다. 

   자극 센서 또는 리니어 센서의 리드선이 코일 유닛의 리드선 방향과 같게 할 수 없는 경우에
는 [P066: 엔코더 입력 방향 전환]의 설정을 ‘1: 반전’으로 하십시오. 

 
 표 1-3의 정방향, 역방향의 정의를 바탕으로 코일 유닛, 자극 센서, 리니어 센서의 리드선이 나오
는 방향과 동작 방향의 관계는 그림 1-3, 1-4와 같습니다. 
 

 
그림 1-3 표준 설정에서 코일 유닛과 자극 센서의 동작 방향 

 
 

 
그림 1-4 표준 설정에서 리니어 센서의 동작 방향 
※리니어 센서의 정방향이 B상 진행입니다. 

  

자극 센서 

코일 유닛 

리드선 

정방향 역방향 

정방향 역방향 

리니어 센서 헤드 리드선 
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1‐4 시운전 및 조정 시에 유용한 분석 기능 
 
 
 VPH DES에는 몇 가지 분석 기능이 갖춰져 있습니다. 시운전 및 조정 시에 이들 분석 기능을 사용
하십시오. 각 기능의 사용 방법에 대해서는 VPH DES의 도움말을 참조하십시오. 
 이들 화면은 2‐1‐3절에서 <메인 툴 바> 화면이 나타난 후에  분석 기능  버튼을 클릭하여 기동
합니다. 
 
 
1‐4‐1 오실로스코프 
 

 본 기능에서 모터의 상태를 확인하면
서 조정합니다. 본 매뉴얼에서 측정하고 
있는 파형은 다음과 같습니다. 
 
CH1: 속도 피드백 
CH2: 실토크 지령 
CH3: 위치 편차 
CH4: 위치 결정 완료 1 신호(PN1) 
 

 

 

 
                          그림 1-5 오실로스코프 화면 예 
 
 
1‐4‐2 주파수 스펙트럼 
 

 조정 중에 공진이 발생한 경우, 본 기
능으로 분석합니다. 
 분석 결과를 노치 필터에 설정하여 이
후의 공진을 억제할 수 있습니다. 
( → 3‐5절 참조) 
 

 

 

 
                        그림 1-6 주파수 스펙트럼 화면 예 
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1‐5 본 장치의 재기동 
 
 
1‐5‐1 재기동이 필요할 때 재기동할 수 있는 경우 
 
 본 절에서 설명하는 ‘재기동’이란 ‘소프트웨어 리셋(소프트 리셋)’을 말하며, 본 장치에 대해 전원
을 끄고 다시 켜는 ‘하드웨어 리셋(하드 리셋)’과는 다릅니다. 
 소프트웨어 리셋은 재기동이 필요한 파라미터를 수정했을 때 등 소프트웨어의 정보를 하드웨어에 
기록할 때 합니다. 
 
직후에 재기동해도 문제가 없는 경우 
 
 재기동을 요구하는 화면이 나타납니다. 재기동
해도 문제가 없으면  확인  버튼을 클릭하십시
오. 본 장치가 재기동됩니다. 
 
 
 
 
 
 
 재기동 후 ‘USB에 액세스할 수 없었습니다.’라
는 경고 화면이 나타납니다. 
 이것은 소프트웨어 리셋 시에 USB에 의한 
VPH DES와의 통신이 반드시 한 번 끊어지기 때
문입니다. 이 경고가 나와도 특별히 문제는 발생
하지 않습니다( 확인 을 클릭하면 화면은 사라집
니다). 
 
 어떤 원인으로 인해 재기동할 수 없는 경우도 
있습니다(1‐5‐2절 참조). 

  

 
 

  

 
 
잠시 후에 재기동하고자 하는 경우 
 
 이 경우 재기동을 요구하는 화면에서  취소 를 클릭합니다. 이 재기동을 요구하는 화면은 사라집니
다. 
 
 기동되어 있는 <메인 툴 바> 화면 왼쪽 아래
에 ‘재기동’ 아이콘이 나타납니다. 
 
 문제가 해결된 후 이 아이콘을 클릭하여 본 장
치를 재기동시킵니다. 
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1‐5‐2 재기동할 수 없는 경우 
 
 표 1-4와 같은 상태에 있는 경우 ‘장치의 자동 
재기동은 할 수 없습니다’라는 메시지의 화면이 
나타나고 본 장치를 재기동할 수 없습니다. 
 
 이 표의 “재기동할 수 없는” 원인을 확인하고 
필요한 조치를 취하십시오. 

  

  
 

표 1-4 재기동을 할 수 없는 경우의 장치 상태, 대응해야 할 조치 

상태 조치 
모터가 통전 중 서보 ON 신호(SON)를 OFF로 하고, 모터를 비통전 상태로 합니다. 
네트워크가 통신 중 통신 케이블을 분리하여 네트워크 연결을 끊습니다. 
알람 발생 중 주로 외부(상위 컨트롤러)와 통신하고 있는 경우에 다음과 같은 알람이 표시

됩니다. 원인을 확인하고 알람을 해제하십시오. 
(HA 타입은 기본적으로 외부 통신에 의해 조작하는 것이 아니므로 이와 같은 
알람은 표시되지 않습니다. ) 

 HB 타입 
AL.A0.5: CPU 기동 이상 

본 장치 내의 CPU 기동 
시에 이상이 발생하여 정
상적으로 동작할 수 없습
니다. CPU가 고장 났을 
가능성이 있습니다. 
하드웨어를 리셋해도 같
은 알람이 표시되면 본 
장치 내의 CPU를 수리해
야 합니다. 

 AL.A0.6: CPU 이상 
 HC 타입 

AL.007: 통신 CPU 기동 이상 
 AL.009: 통신 CPU 이상 
 

HD 타입 

AL.A0.5: CPU 기동 이상 
 AL.A0.6: CPU 이상 
 AL.A0.7: 통신 CPU 기동 이상 
 AL.A0.8: 서보 제어 CPU 간 통신 이상 
 AL.A0.9: 통신 CPU 이상 
 HE 타입 

AL.005: CPU 기동 이상 
 AL.006: CPU 이상 
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제2장 모터 단독 시운전 
 
 모터와 기계계를 연결하기 전의 무부하 상태에서 시운전(조그 동작)을 실행하여 동작 방향이나 속
도 등에 이상이 없는 것을 확인합니다. 여기서부터는 ‘게인 번호 0’, ‘SEL 0’의 파라미터를 사용한 경
우를 설명합니다. 
 
 τ 리니어 모터를 사용하는 경우, 시운전 실행 전에 코일 유닛과 리니어 센서의 설치 방향을 1‐3
‐2절을 참조하여 재확인하십시오. 설치 방향이나 관련 파라미터에 오류가 있으면 운전 중에 알람이
나 동작 이상이 발생합니다. 
 

 위험 
 이상음, 폭주, 발진이 발생한 경우, 모터나 기구가 파손되어 인체에 위해가 가해질 우려가 있습니
다. 전자 접촉기 등으로 주 전원을 OFF하십시오. 
 

 주의 
 본 장치 및 모터 주변에 장애물이 없고 또한 기계계와 연결되어 있지 않은 것을 재확인한 후에 
동작을 시작하십시오. 
 비상 정지 등의 안전 기능이 입력되어 있는 경우, 이들이 확실하게 동작하는 것을 사전에 확인하
십시오. 
 
 본 장에서 실시하는 순서의 주요 흐름을 다시 그림 2-1에 게재합니다. 
 

 
 ※유지 보수 모드로 전환은 HB, HD, HE 타입에서 합니다.유지 보수 모드에서 일반 모드(통신 모드)
로 되돌리는 경우에는 2‐1‐4절을 참조하십시오. 

 
그림 2-1 본 장에서 실시하는 순서의 주요 흐름 

  

모터 단독 시운전의 실행 ~2‐2절 

오토 튜닝 등의 실행 →제3장 이후 

유지 보수 모드로 전환※ ~2‐1절 

전원 투입, 모터 정보의 설정 ~2‐1절 

무부하에서 시운전 
(부하를 장착하기 전에 실시하십시오) 

파라미터ㆍ단위의 설정 ~2‐1절 
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2‐1 전원 투입부터 파라미터의 설정 
 
 
2‐1‐1 유지 보수 모드로 전환, 안전 기능 파라미터의 설정 
 
 2‐1‐3절에서 <메인 툴 바> 화면이 기동되었으면 파라미터의 편집 등보다 먼저 다음 2가지를 실
시하십시오. 
   a) 유지 보수 모드로 전환 
   b) 안전 기능 파라미터의 설정 
 
a) 유지 보수 모드로 전환 → 2‐1‐4절을 참조하십시오. 
 
b) 안전 기능 파라미터의 설정 
   비상 정지 조치나 정방향ㆍ역방향의 오버트래블 정지 조치 등의 안전 기능 신호를 통해 모터
의 움직임을 제어할 수 있도록 하려면 본 장치 내에서 이들 신호를 수취할 수 있도록 할당해 
두어야 합니다. 

   각 타입에 대해 다음과 같이 설정합니다. 
 
   HA 타입: 초기 설정에서는 이들 신호가 할당되어 있지 않으므로 설정을 변경하십시오. 
    ①2‐1‐5절, 2‐1‐7절에서 표시하는 <파라미터 편집> 화면에서 
     [P620: 제어 입력 신호 할당 1]: ‘RST’, ‘SON’, ‘DR’, ‘CIH’ 
     [P621: 제어 입력 신호 할당 2]: ‘SS1’, ‘SS2’, ‘MD1’, ‘MD2’ 
     가 초기 설정에서 할당되어 있습니다(왼쪽 아래 그림 참조. 신호의 의미는 취급 설명서 

내의 ‘신호 연결’에 관한 장을 참조하십시오. ). 
    ②그중 실제 운전상 필요 없다고 생각되는 항목을 3개 선택하여 이들을 하나씩 왼쪽 아래 

그림과 같이 ‘EMG’, ‘FOT’, ‘ROT’로 변경하십시오. 
    ③본 장치의 커넥터 CN1에 입력 케이블을 연결하십시오. 
     
   HB, HC, HD, HE 타입: 초기 설정에서 이들 신호가 할당되어 있습니다. 
    커넥터 CN1에 신호를 입력하는 케이블을 연결하지 않고, 안전 기능을 사용하지 않고 동작

시킬 경우, 오른쪽 아래 그림과 같이 [P623], [P624]에서 ‘EMG’, ‘FOT’, ‘ROT’의 설정값을 
‘ON/OFF 유효’를 ‘OFF 고정’으로 변경한 후 동작시켜 동작에 충분히 주의하고 다른 방법으
로 안전하게 정지할 수 있도록 하십시오. 

 

 
 
 HA 타입에서 입력 신호 할당 변경 화면 HB, HC, HD, HE 타입에서 입력 신호 할당 변경 화면 
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2‐1‐2 시스템 구성 
 
 무부하에서 시운전을 하기 위해 최소한 필요한 시스템 구성도(모터는 τDISC의 경우)를 타입별로 
게재합니다. τ 리니어 모터를 사용하는 경우에는 다음 구성도에서 모터 형상만 다를 뿐 기본적으로는 
같습니다. 
 
 HA 타입의 경우  
 

 
※안전 기능을 갖추고자 하는 경우에는 비상 정지(EMG)나 오버트래블(FOT, ROT) 등의 안전 기능 신
호를 설정하고 본 장치 내에서 신호 할당을 변경한 후에 커넥터 CN1에 입력 케이블을 연결하십시
오(2‐1‐1참조). 

 
그림 2-2 HA 타입의 시스템 구성도 

  

전자 
접촉기 

PC 
(VPH DES 설치 완료) 

모터 

영상 
리액터 

모터 동력선 

주 전원 

제어 전원 
엔
코
더 

케
이
블 

USB 2.0 대응 
USB 케이블 
(미니 B 타입) 

전원 

안전 기능 신호의 
입력 케이블을 
커넥터 CN1에 연결※ 
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 HB 타입의 경우  
 

 
※1: 본 타입은 2‐1‐4절에서 유지 보수 모드로 전환해야 합니다. 
※2: 안전 기능을 갖추고자 하는 경우에는 EMG나 FOT, ROT 등의 안전 기능 신호만 커넥터 CN1에 

입력 케이블을 연결하십시오. 
 

그림 2-3 HB 타입의 시스템 구성도 
  

전자 
접촉기 

PC 
(VPH DES 설치 완료) 

모터 

영상 
리액터 

모터 동력선 

주 전원 

제어 전원 
엔
코
더 

케
이
블 

USB 2.0 대응 
USB 케이블 
(미니 B 타입) 

전원 

안전 기능 신호의 
입력 케이블을 
커넥터 CN1에 연결※2 
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 HC 타입의 경우  
 

 
※안전 기능을 갖추고자 하는 경우에는 EMG나 FOT, ROT 등의 안전 기능 신호만 커넥터 CN1에 입
력 케이블을 연결하십시오. 

 
그림 2-4 HC 타입의 시스템 구성도 

  

전자 
접촉기 

PC 
(VPH DES 설치 완료) 

모터 

영상 
리액터 

모터 동력선 

주 전원 

제어 전원 
엔
코
더 

케
이
블 

USB 2.0 대응 
USB 케이블 
(미니 B 타입) 

전원 

안전 기능 신호의 
입력 케이블을 
커넥터 CN1에 연결※ 
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 HD 타입의 경우  
 

 
※1: 본 타입은 2‐1‐4절에서 유지 보수 모드로 전환해야 합니다. 
※2: 안전 기능을 갖추고자 하는 경우에는 EMG나 FOT, ROT 등의 안전 기능 신호만 커넥터 CN1에 

입력 케이블을 연결하십시오. 
 

그림 2-5 HD 타입의 시스템 구성도 
  

전자 
접촉기 

PC 
(VPH DES 설치 완료) 

모터 

영상 
리액터 

모터 동력선 

주 전원 

제어 전원 
엔
코
더 

케
이
블 

USB 2.0 대응 
USB 케이블 
(미니 B 타입) 

전원 

안전 기능 신호의 
입력 케이블을 
커넥터 CN1에 연결※2 
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 HE 타입의 경우  
 

 
※1: 본 타입은 2‐1‐4절에서 유지 보수 모드로 전환해야 합니다. 
※2: 안전 기능을 갖추고자 하는 경우에는 EMG나 FOT, ROT 등의 안전 기능 신호만 커넥터 CN1에 

입력 케이블을 연결하십시오. 
 

그림 2-6 HE 타입의 시스템 구성도 
  

전자 
접촉기 

PC 
(VPH DES 설치 완료) 

모터 

영상 
리액터 

모터 동력선 

주 전원 

제어 전원 
엔
코
더 

케
이
블 

USB 2.0 대응 
USB 케이블 
(미니 B 타입) 

전원 

안전 기능 신호의 
입력 케이블을 
커넥터 CN1에 연결※2 
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2‐1‐3 본 장치ㆍ모터 정보의 설정과 <메인 툴 바> 화면의 기동 
 
 전원 투입부터 파라미터 설정까지의 순서는 다음과 같습니다. 
 

1  무부하 상태의 확인 
 
 모터가 무부하 상태인 것을 재확인하고 시스템을 구성하십시오. 
 

2  본 장치에 전원 투입(최초 전원 투입 시) 
 

  ●HA, HC, HE 타입의 경우 
 본 장치에 전원을 투입하십시오. 
 데이터 표시 LED가 몇 초간 모두 점등

(표시 ‘8.8.8.8.8.’, 상단에 3개의 컬러 라
인)된 후에 화면은 ‘AL.200’으로 바뀝니
다. 

 

  

  

  ●HB 타입의 경우 
 본 장치에 전원을 투입하십시오. 
 데이터 표시 LED가 몇 초간 모두 점등

(표시 ‘8.8.8.’, 컬러 라인 없음)된 후에 화
면은 ‘AL.’로 바뀌고, 그런 다음 ‘d0.0’, 
그리고 ‘b01’이 표시됩니다. 이후 이 3가
지 표시가 차례로 반복됩니다. 

  

  

   
  ●HD 타입의 경우 

 본 장치에 전원을 투입하십시오. 
 데이터 표시 LED가 몇 초간 모두 점등
(표시 ‘8.8.8.8.8.’, 상단에 3개의 컬러 라인)
된 후에 화면은 ‘AL.d0.0’으로 바뀝니다. 

  

  

   
3  본 장치 정보의 취득 

 
①VPH DES를 기동하십시오. <장치ㆍ모터 
선택> 화면이 나타납니다. HA 타입에서 
τDISC의 예시입니다. 

 
②PC와 본 장치 사이에 USB 케이블이 연
결되어 있는 것을 확인하고 
 장치에서 설정을 취득  버튼을 클릭하
십시오. 본 장치에 저장되어 있는 정보가 
취득됩니다. 

 
 

  

  



제2장  

2-9 

제
2
장

 

4  모터 정보의 선택 
 
①연결되어 있는 모터의 정보는 납품 직후
에는  장치에서 설정을 취득  버튼으로는 
취득할 수 없습니다. 
 
 각항 오른쪽의 ‘▼’를 눌러 위에서 차례
로 정보를 선택하십시오(아래 항목에서 
또는 건너뛰고 선택하면 올바른 정보가 
표시되지 않는 경우가 있습니다). 

 
※입력하는 모터의 정보는 당사 카탈로그
의 기재 내용을 참고하십시오. 

 타입 → ‘모터 타입’에 기재된 내용 
 모터 형식 → ‘형식’ 
 엔코더 타입 → ‘엔코더 타입’ 
 엔코더 분해능 → ‘검출 펄스’ 
 
②모터 정보를 선택하고  결정  버튼을 클
릭하십시오. 

 
③설정한 모터 및 엔코더 관련 파라미터 
정보를 본 장치로 송신하는 것을 확인하
는 화면이 나타납니다. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

  
   

 선택한 정보에 오류가 없으면  예 를 클
릭하십시오. 파라미터 정보가 송신되고, 
절 마지막의 <메인 툴 바> 화면이 나타
납니다. 

 
 선택한 정보에 오류가 있으면  취소 를 
클릭하여 정보를 정정합니다. 

  

  
  ※ 아니요 를 클릭하면 파라미터 정보가 본 장치에 송신되지 않은 채 <메인 툴 바> 화면으로 

이동합니다. 
 

  ④모터 및 엔코더 관련 파라미터 정보가 
변경(초기 설정인 경우에도 “변경”으로 
표시됩니다)되었다고 보고, 이를 본 장치
에 반영시키기 위해 재기동을 요구하는 
화면이 나타납니다. 

 재기동해도 문제가 없으면  예  버튼을 
클릭하십시오. 본 장치가 재기동됩니다. 

 

  

  
  ※재기동 후에 본 장치의 알람 표시가 사라집니다. 

 
5   본 장치 정보, 모터 정보가 설정되면 다음번 전원 투입부터는 이들 정보가 자동으로 표시됩니

다. 
 

  

위에서부터 
차례로 선택 
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●<메인 툴 바> 화면의 탭 
 이 화면에는  데이터 편집   상태 표시   분석 기능   조정 기능   리모트 조작 의 5가지 탭이 
있습니다. 
 

 
 

그림 2-7 <메인 툴 바> 화면 
 
 ㆍ데이터 편집: 파라미터와 프로그램, 간접 데이터를 편집할 수 있습니다. 
 ㆍ상태 표시: 모터의 상태, 입출력 신호 등을 표시합니다. 취급 설명서의 ‘상태 표시’에 관한 장을 

참조하십시오. 
 ㆍ분석 기능: 1‐4절 참조. 
 ㆍ조정 기능: 오토 튜닝 등을 합니다. 제3장 참조. 
 ㆍ리모트 조작: 본 장에서 시운전(조그 동작) 등을 합니다. 2‐2절 참조. 
 
 
2‐1‐4 유지 보수 모드로 전환 
 
 유지 보수 모드로 전환 순서는 아래와 같습니다. 
 본 장치가 HB, HD, HE 타입인 경우, 본 장치를 납품했을 때는 외부(상위 컨트롤러)에서 통신으로 
본 장치와 모터를 움직일 수 있도록 ‘통신 모드’가 초기 설정되어 있습니다. 이 상태에서는 본 장치
가 VPH DES에 의한 지령을 받아들이지 않아 시운전이나 조정 등을 할 수 없습니다. 유지 보수 모드
로 전환하십시오. 

표 2-1 모드의 차이 

모드 내용 

통신 모드 
(HB 타입의 경우) SSCNETⅢ/H로부터의 지령으로 동작시키는 모드 
(HD 타입의 경우) EtherCAT으로부터의 지령으로 동작시키는 모드 
(HE 타입의 경우) MECHATROLINK-Ⅲ로부터의 지령으로 동작시키는 모드 

유지 보수 모드 
VPH DES로부터의 지령으로 모터를 동작시키는 모드 
 속도 제어, 토크 제어, (드라이버) 내장 지령 제어 등 드라이버 내부로부터의 
지령으로 모터를 동작시키려면 이 모드로 설정해야 합니다. 
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1  유지 보수 모드로 전환 
 
①<메인 툴 바> 화면 하단의 ‘모드 전환’ 
아이콘을 클릭합니다. <기능 모드 전환> 
화면이 나타납니다. 

 
②전환 코드에 표시되는 번호를 오른쪽 인
증 입력란에 입력하고, 입력을 확정하기 
위해 키보드의  Enter 를 누르십시오. 

  Enter 를 누르지 않으면 입력이 확정되
지 않습니다. 

 
※표시되는 번호는 랜덤으로 바뀌므로 그
때마다 표시되는 번호를 입력하십시오. 

 

  

            

  ③값을 입력하여 확정시키고  유지 보수 모드로 전환  버튼을 클릭하십시오. 
 
※‘통신 모드’로 되돌리는 경우에는 하드웨어를 리셋하거나 ‘모드 전환’ 아이콘을 클릭하여 동일
한 조작을 하십시오. 

 
2  장치의 재기동 

 
 본 장치의 재기동을 요구하는 화면이 나
타납니다. 재기동해도 문제가 없으면 
 확인  버튼을 클릭하십시오. 본 장치가 재
기동됩니다. 
 
 재기동 후 <메인 툴 바> 화면의 ‘모드 
전환’ 아이콘이 오른쪽 아래 그림과 같이 
전환된 것을 확인하십시오. 
 
※본 장치를 재기동할 수 없는 경우, 유지 
보수 모드로 전환할 수 없습니다. 

 
 
 

 

 
 
 

   1‐5‐2절을 참조하여 원인을 제거한 후에 다시 실행하십시오. 
 

 

 
  

주의) 유지 보수 모드는 본 장치의 전원을 껐을 때 등 ‘하드웨어 리셋’했을 때 자동으로 통신 
모드로 되돌아갑니다. 이 경우에는 다시 유지 보수 모드로 전환해야 합니다. 

※이 아이콘은 HB, 
HD, HE 타입에만 
나타납니다. 
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2‐1‐5 τDISC 모터에서 파라미터 편집 
 
 τDISC 모터에서 파라미터 편집 순서는 다음과 같습니다. 
 

1  파라미터 편집: 장치로부터 읽기 
 
①파라미터는 초기값으로 이미 본 장치에 
저장되어 있습니다. <메인 툴 바> 화면에
서  데이터 편집  탭을 클릭하여 

  파라미터  버튼, 그리고 
  장치로부터 읽기  버튼을 클릭합니다. 
이들이 읽혀 <파라미터 편집> 화면에 표
시됩니다. 

 
 이 밖에 ‘신규 작성하는 경우 
 ( 신규 작성  버튼을 클릭)’, ‘저장된 외
부 파일을 참조하여 작성하는 경우 

 ( 열기  버튼을 클릭)’가 있지만, 본 매뉴
얼에서는 사용하지 않습니다. 

 
②파라미터 편집과 동시에 HA, HC 타입만 
기계계의 단위도 설정할 수 있습니다. 

 2‐1‐8절을 참조하십시오. 
 
 2‐2절에서 하는 조그 동작에 관한 파라
미터는  지령 설정  탭 내의 [P573: 조그 
속도 0]~[P580: 조그 속도 7]입니다. 

  

 

 
 
 

  

   취급 설명서의 ‘파라미터’에 관한 장을 참조하십시오. 
 
※2‐1‐1절에 의한 안전 기능에 관한 파라미터의 설정이 올바르게 설정되어 있는지 확인하십
시오. 

 
③편집이 끝나면  장치에 쓰기  버튼을 클릭하여 파라미터를 장치에 기록합니다. 
 

2  본 장치의 재기동 
 
 본 장치의 재기동을 요구하는 화면이 나
타납니다(변경한 파라미터의 종류에 따라서
는 나타나지 않는 경우도 있습니다). 재기
동해도 문제가 없으면  확인  버튼을 클릭
하십시오. 본 장치가 재기동됩니다. 
 
※본 장치를 재기동할 수 없는 경우도 있
습니다. 1‐5‐2절을 참조하십시오. 
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2‐1‐6 τ 리니어 모터에서 엔코더 설정 
 
 τ 리니어 모터에서 엔코더 설정 순서는 다음과 같습니다. 
 
 τ 리니어 모터의 엔코더에는 위치 정보를 가산해 나가는 incremental 타입(일반적으로 ‘INC’ 타입)
과 위치 정보를 절대적으로 읽는 absolute 타입(‘ABS’ 타입)이 있습니다. 
 INC 타입인 ‘INC 리니어 센서([P060]에서 ‘L-SEN’이라고 표기)’와 ‘스케일리스 센서([P060]에서 
‘L-LESS’)’에 대해서는 다음의 ‘자극 오프셋 설정’ 작업은 필요하지 않습니다. 
 
 ABS 타입은 자극 오프셋 설정이 필요하며, 거기에는 다음 3종류가 있습니다. 
  ●‘BiSS’(모터 장치 선택 화면에서 ‘BiSS 엔코더’, [P060]에서 ‘L-BiSS’의 표기) 
  ●‘EnDat’(같은 선택 화면에서 ‘HEIDENHAIN ABS 엔코더’, [P060]에서 ‘EnDat’의 표기) 
  ●‘ENSIS’(같은 선택 화면에서 ‘Mitutoyo ABS 리니어 스케일’, [P060]에서 ‘ENSIS’의 표기) 
 
●엔코더가 ‘BiSS’, ‘Endat’인 경우의 자극 오프셋 설정 

1  <자기 진단> 화면의 표시 
 
 <메인 툴 바> 화면에서 
 조정 기능  탭을 클릭하고 다시 
 자기 진단  버튼을 클릭하십시오. <자기 
진단> 화면이 나타납니다. 
 
 
 

  

 

  
2  자극 오프셋 설정의 실행 

 
①진단 항목 선택에서 ‘▼’를 클릭한 후, 
표시되는 일람 중에서 

 [d020: 자동 자극 검출 자극 오프셋 설정] 
 을 선택하십시오. 
 

  

  

  ② 진단 시작  버튼을 클릭하십시오. 오프셋량의 진단이 시작됩니다. 
 
※‘자동 자극 검출’을 하지 못한 경우에는 취급 설명서 내의 ‘자동 자극 검출 동작’에 관한 장을 
참조하여 원인을 해결하고 다시 진단하십시오. 
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3  자극 오프셋 설정의 완료 
 
①자극 오프셋 설정이 정상적으로 완료되
면 ‘진단 상태’란에 ‘정상 종료’라고 표시
됩니다. 

 이때 [P087: 자극 위치 오프셋 특별 설
정]이 자동 설정되어 있습니다(설정 확인
은 다음 항). 

 
 그 위의  진단 종료  버튼을 클릭한 후
에 <자기 진단> 화면 오른쪽 위의 ‘×’를 
클릭하십시오. 

 
 
②본 장치의 재기동을 요구하는 화면이 나
타납니다. 재기동해도 문제가 없으면 

  확인  버튼을 클릭하십시오. 본 장치가 
재기동됩니다. 

  
 
※본 장치를 재기동할 수 없는 경우도 있
습니다. 1‐5‐2절을 참조하십시오. 

 

  

  

  
4  [P087]의 값 변경 확인 

 
 <메인 툴 바> 화면으로 돌아와  데이터 편집  탭을 클릭한 후  파라미터  버튼을 클릭합니
다. 그리고  장치로부터 읽기  버튼을 클릭합니다. 본 장치에 저장되어 있는 파라미터가 읽히고 
<파라미터 편집> 화면에 표시됩니다. 
 [P087]의 값이 초기값에서 변경되어 있는 것을 확인하십시오. 
 

  
 
●엔코더가 ‘ENSIS’인 경우의 자극 오프셋 설정 
 
 BiSS, Endat와는 엔코더의 설정 방법이 다릅니다. 자세한 내용은 취급 설명서 ‘τ 리니어 서보 모터 
옵션편’(자료 번호: TI-13511*)을 참조하여 모터를 시운전하기 전에 설정하십시오. 
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2‐1‐7 τ 리니어 모터에서 파라미터 편집 
 
 τ 리니어 모터에서 파라미터 편집 순서는 다음과 같습니다. 
 

1  파라미터 편집 
 
①2‐1‐5절 제1항과 마찬가지로 
  장치로부터 읽기  버튼을 클릭합니다. 
이들이 읽혀 <파라미터 편집> 화면에 표
시됩니다. 

 
②<파라미터 편집> 화면에서 파라미터를 
편집합니다. HA, HC 타입만 기계계의 단
위도 설정할 수 있습니다. 2‐1‐8절을 
참조하십시오. 

 

  

  

   2‐2절에서 하는 조그 동작에 관한 파라미터는  지령 설정  탭 내의 [P573: 조그 속도 
0]~[P580: 조그 속도 7]입니다. 

 취급 설명서의 ‘파라미터’에 관한 장을 참조하십시오. 
 
※2‐1‐1절에 의한 안전 기능에 관한 파라미터의 설정이 올바르게 설정되어 있는지 확인하십
시오. 

 
③편집이 끝나면  장치에 쓰기  버튼을 클릭하여 파라미터를 장치에 기록합니다. 
 

2  본 장치의 재기동 
 
 본 장치의 재기동을 요구하는 화면이 나
타납니다(변경한 파라미터의 종류에 따라서
는 나타나지 않는 경우도 있습니다). 재기
동해도 문제가 없으면  확인  버튼을 클릭
하십시오. 본 장치가 재기동됩니다. 
 
※본 장치를 재기동할 수 없는 경우도 있
습니다. 1‐5‐2절을 참조하십시오. 

 

  

  

 
  



 

2-16 

제
2
장

 

2‐1‐8 단위의 설정(HA, HC 타입만) 
 
 단위 설정 순서는 다음과 같습니다. 모터의 위치나 속도에 관한 단위를 실제 기계계에 맞는 단위
로 설정할 수 있습니다. 단위 설정을 하면, 예를 들어 1 pulse의 지령이 0.001deg가 되는 것처럼 기계
계에서 지령 단위에 맞춰집니다. 
 

1  <단위, 전자 기어 설정> 화면의 기동 
 
 2‐1‐5절과 2‐1‐7절의 파라미터 편집
에서 화면의 메뉴 바 오른쪽 끝에 있는 
 단위, 전자 기어 설정  탭을 클릭하면 
<단위, 전자 기어 설정> 화면이 나타납니
다. 
 
‘1. 설정 모드’ 
 ‘자동 설정’과 ‘수동 설정’의 2종류가 있
습니다. 

 
･･･ 이하 자동 설정을 선택한 경우 
 
‘2. 위치 단위 선택(P161)’ 
 ~모터가 τDISC인 경우~ 
  ‘deg’, ‘pulse’, ‘kpulse(=1,000pulse)’ 
  중에서 설정할 수 있습니다. 
 ~모터가 τ 리니어인 경우~ 

  

 
 
 오른쪽 화면은  
 모터가 
 τDISC인 
 경우입니다. 
 

    ‘m’, ‘mm’, ‘um(마이크로 미터 = 0.000001m)’, ‘inch’, ‘pulse’, ‘kpulse’ 중에서 설정할 수 있습니
다. 

 
‘3. 위치 소수 단위 선택(P161)’ 
 ‘1(정수만)’에서 ‘0.0000001(소수점 이하 7자리)’까지 설정할 수 있습니다. 
 
※‘2. 위치 단위 선택’, ‘3. 위치 소수 단위 선택’의 초기값은 다음과 같습니다. 

모터 단위 소수 단위 
τDISC deg 0.001 

τ 리니어 pulse 1 
 
‘4. 회전체 위치 범위 설정’ 
 이것은 모터가 τDISC인 경우에만 표시되고 ‘인덱스 테이블 사양’을 설정할 수 있습니다. 인덱
스 테이블 사양에서는 예를 들어 각도 표시의 경우 359.999° 다음은 360.000°가 아니라 0.000°
이 됩니다. 
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  ･･･ 이하 수동 설정을 선택한 경우 
 
~모터가 τDISC인 경우~ 
‘2. 위치 단위 선택(P161)’에서 선택 항목이 늘어나고, ‘6. 회전체 위치 범위 설정’도 보다 상세하
게 설정할 수 있습니다. ‘4. 기계 이동량 설정’, ‘5. 전자 기어 설정’이라는 항목이 늘어납니다. 
~모터가 τ 리니어인 경우~ 
‘2. 위치 단위 선택(P161)’에서 선택 항목이 늘어나고, ‘4. 기계 이동량 설정’, ‘5. 전자 기어 설정’
이라는 항목도 늘어납니다. 
 
         모터가 τDISC인 경우               모터가 τ 리니어인 경우 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2  설정 변경의 확인 
 
①설정이 끝나면 화면 오른쪽 아래의 

 설정 을 클릭하십시오. 
 
②단위, 전자 기어의 설정 변경을 확인하는 
화면이 나타납니다. 문제 없으면 
 확인  버튼을 클릭하십시오. <단위, 전
자 기어 설정> 화면이 닫힙니다. 

 
③<파라미터 편집> 화면 아래에 있는 

 장치에쓰기  버튼을 클릭하여 단위의 
정보를 본 장치에 반영시킵니다. 

 
 
④<파라미터 편집> 화면을 보고 단위가 변
경된 것을 확인하고  닫기  버튼을 클릭
하십시오. 
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2‐2 시운전의 실행 
 
 
 시운전(조그 동작)의 실행 순서는 아래와 같습니다. 이때 <상태 표시> 화면에서 속도와 위치를 확
인할 수 있습니다. 
 

 주의 
 파라미터 초기값 상태에서 모터에 부하를 걸고 동작시키면 폭주할 우려가 있습니다. 2‐1‐2절에
서 시스템 구성도를 참조하여 반드시 무부하 상태에서 이 시운전을 실시하십시오. 
 

1  파라미터 설정의 확인 
 
 조그 동작에 필요한 파라미터를 2‐1‐5절, 2‐1‐7절에서 설정한 것을 확인하십시오. 
 

2  <상태 표시> 화면의 기동 및 운전 상태의 확인 
   

 <메인 툴 바> 화면(2‐1‐3절 참조)에서  
상태 표시  탭을 클릭한 후 
다시  상태 표시  버튼을 클릭하십시오. 
<상태 표시> 화면이 나타납니다. 
 
 이 화면에서 모터의 동작 상태를 확인할 
수 있습니다. 모든 항목   속도 & 토크  
 위치   기타   이상   사용자 지정 의 6
가지 화면이 있습니다. 
 
  모든 항목  에서 모든 항목이 표시됩니
다만, 이 중에서 사용자가 선택한 것이 
 사용자 지정  버튼입니다. 나머지는 명칭
의 내용에 따른 것입니다. 
 
 

  

 

 
 

3  <스위치 BOX> 화면의 기동 
 
 <메인 툴 바> 화면으로 돌아가  리모트 조작  
탭을 클릭한 후 다시  스위치 BOX  버튼을 클릭
하십시오. <스위치 BOX> 화면이 나타납니다. 
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4  운전 모드의 선택 
 
 <스위치 BOX> 화면 하단에 있는 4개의 
탭 중 오른쪽 끝에 있는  NC Mode  탭을 
클릭하십시오(나머지 3개의 탭은 여기서는 
사용하지 않습니다). 
 운전 모드가 ‘본 장치 내장 지령’으로 바
뀝니다. 

  

  

   
 이 화면 왼쪽에 있는 ‘SS1-8’란은 이 동작에서 사용하는 SEL 번호가 표시되어 있습니다(초기
값은 SEL 0). 
 

5  서보 레디 상태로 이행 
 
‘입력 신호’란에서 
 먼저 ① SON  버튼을 클릭하고, 
 그런 다음 ② DR  버튼을 클릭하여 신
호를 입력합니다. 클릭하면 이 버튼들이 노
란색으로 켜집니다. 
‘출력 신호 상태 표시’란에서  RDY  램프
가 녹색으로 켜집니다. 
 
※ SON : 모터를 제어하기 위한 ‘서보 ON’ 
신호를 본 장치에 입력합니다. 이 신호가 
들어오면 모터가 통전되어 모터를 제어
할 수 있는 상태가 됩니다. 

 
※ DR : 모터를 움직이기 위한 ‘기동’ 신호
를 본 장치에 입력합니다. 지령( FJOG ,  
RJOG )을 받아들일 수 있는 상태가 됩니
다. 

 

  

  

  ※ RDY : 모터를 제어할 준비가 되었다는 ‘서보 레디’ 신호가 나오고 있음을 나타냅니다. 
 
※ SON  버튼을 클릭하는 것과 동시에 모터가 회전하거나 알람이 발생한 경우에는  SON  버
튼을 다시 한번 클릭하여  SON  신호를 해제하고 모터를 정지시킵니다. 원인을 조사하십시
오. 

 
  

②    ① 
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6  조그 동작의 실행 
 
① FJOG  버튼을 클릭하여 ‘정방향 조그’ 
신호를 입력합니다. 버튼이 노란색으로 
켜지고 1‐3절의 “정방향”으로 움직입니
다. 

 
  RJOG  버튼을 클릭하여 ‘역방향 조그’ 

  

  
   신호를 입력합니다. 버튼이 노란색으로 켜지고 그 반대 방향(“역방향”)으로 움직입니다. 확인

하십시오. 
 
※ FJOG ,  RJOG  버튼의 클릭 방법 
 

왼쪽 클릭(‘선택’ 버튼) 오른쪽 클릭(‘메뉴 표시’ 버튼) 
계속 누르기 
→계속 누르고 있는 동안에는 동일 방향으로 
움직이고, 누르는 것을 그만하면 멈춥니다. 

1 클릭 또는 계속 누르기 
→동일 방향으로 계속 움직이고, 다시 한번 
클릭하면 멈춥니다. 

 
 마우스의 설정에 따라 클릭 방법이 다릅니다. 일반적으로 왼쪽 클릭이 ‘선택’, 오른쪽 클릭은 

‘메뉴 표시’입니다. 
 
②제2항에서 기동한 <상태 표시> 화면에서 속도 등을 보면서 아래 사항에 대해 확인하십시오. 
  ●동작 속도(2‐1‐5절, 2‐1‐7절에서 설정)는 설정값에 가까운가? 
  ●동작 방향은 올바른가? 
  ●이상음이나 이상 진동은 발생하지 않았는가? 
  ●그 밖의 이상은 없는가? 
 이상이 발견된 경우에는 조그 동작을 정지시키고 원인을 조사하십시오. 
 

7  조그 동작의 완료 
 
 조그 동작을 하여 속도, 방향 그리고 동
작 상태에 이상이 보이지 않으면 
 FJOG  또는  RJOG 의 신호를 해제하고 
조그 동작을 완료시킵니다. 
 
 그런 후에  SON   DR 의 신호도 해제
하고 모터를 비통전 상태로 한 후에  닫기 
버튼을 클릭하여 <스위치 BOX> 화면을 닫
습니다. 
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제3장 실부하를 건 상태에서 조정 
 
 모터 단독 시운전이 완료된 후 모터에 실제 기계계 부하를 연결하여 파라미터를 조정합니다. 파라
미터 번호의 자세한 내용은 7‐1절, 7‐5절, 7‐6절을 참조하십시오. 
 
※HB, HD, HE 타입은 유지 보수 모드로 전환한 후에 조정하십시오. 전환 순서는 2‐1‐4절을 참조하
십시오. 

 

 주의 
 본 장치 및 모터 주변에 장애물이 없고 또한 연결되어 있는 기계계의 움직임이 다른 기계계의 위
치, 움직임과 간섭을 일으키지 않는 것을 재확인한 후에 동작을 시작하십시오. 
 비상 정지와 오버트래블 등의 안전 기능을 설정할 것을 권장합니다. 이것이 확실하게 동작하는 것
을 사전에 확인하십시오. 
 
 본 장에서 실시하는 순서의 주요 흐름을 다시 그림 3-1에 게재합니다. 
 

 
 

그림 3-1 본 장에서 실시하는 순서의 주요 흐름 
  

공진의 억제 ~3‐5절 

테스트 운전의 실행 ~3‐2절 

오토 튜닝의 실행 ~3‐1절 

모터 단독 시운전의 실행 ~2‐2절 

조정 종료(→실제 운전 가능합니다) 

부하를 장착한 상태에서 조정 운전 
(실제 운전에서는 하지 마십시오) 

오토 튜닝 레벨 조정 ~3‐6절 

위치 지령 동작을 상위 컨트롤러에 설정 ~3‐8절 
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 본 장에서 실시하는 조정 시스템 구성도는 제2장의 시스템 구성도(그림 2-2 등)에 회생 저항, 실부
하가 추가된 것입니다. 모터가 τDISC이고 HA 타입인 경우의 구성도를 그림 3-2에 예시합니다. τ 리
니어 모터를 사용하는 경우에는 다음 구성도에서 모터 형상만 다를 뿐 기본적으로는 동일한 시스템 
구성입니다. 
 

 
※1: 모터 감속 시에 과전압 이상이 발생하는 경우가 있으므로 회생 저항을 연결할 것을 권장합니

다. 
※2: 비상 정지(EMG)와 오버트래블(FOT, ROT) 등의 안전 기능을 설정할 것을 권장합니다. 설정은 2

‐1‐1절을 참조하십시오. 
 

그림 3-2 실부하를 걸고 조정할 때의 시스템 구성도(예: HA 타입) 
  

전자 
접촉기 

PC 
(VPH DES 설치 완료) 

모터 

영상 
리액터 

모터 동력선 

주 전원 

제어 전원 
엔
코
더 

케
이
블 

USB 2.0 대응 
USB 케이블 
(미니 B 타입) 

전원 

회생 저항※1 
안전 기능 신호의 
입력 케이블을 
커넥터 CN1에 연결※2 

실부하 
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3‐1 오토 튜닝의 실행 
 
 

 주의 
●모터가 동작하므로 연결되어 있는 기계계의 동작 범위나 속도에 주의하면서 충분한 여유를 두고 
접근하지 않도록 하십시오. 

●부적절한 위치나 각도에서 시작하거나 부적절한 동작 방향을 지정하고 오토 튜닝을 실행하면 실
제 운전 시에는 충돌하지 않을 스토퍼나 주변 구조물에 충돌할 우려가 있습니다(그림 3-3 참조). 
모터 동작량(3‐1‐4절 참조)을 바탕으로 한 기계계의 예상 동작에 대해 스토퍼 등과의는 거리가 
충분히 확보되도록 시작 위치ㆍ각도와 동작 방향에 충분히 주의하면서 실행하십시오. 

●오토 튜닝이 완료되어도 연결되어 있는 기계계의 관성력으로 인해 잠시 동안 모터가 계속 움직일 
가능성이 있습니다. 기계계가 완전히 정지할 때까지는 가까이 가지 마십시오. 

 

 
 

그림 3-3 부적절한 위치에서 오토 튜닝을 시작한 경우 주변 구조물과 충돌할 우려 
 
 
3‐1‐1 오토 튜닝의 동작 
 
‘오토 튜닝’이란 ‘모터를 동작시켰을 때 기계계의 거동을 바탕으로 부하(기계계의 이너셔, 점성 마찰)
를 측정하여 이에 적합한 게인 관련 파라미터를 자동 설정하는 기능’을 말합니다. 실부하를 연결한 
후 맨 처음 이 조작을 해야 합니다. 수동으로 부하의 이너셔를 입력하는 경우에는 필요 없습니다. 
 7‐5절에 오토 튜닝의 파라미터에 대한 보충 설명이 있으므로 참조하십시오. 
 
●동작 모습 
 오토 튜닝은 실제 운전과 달리 ‘정방향 가속 → 정방향 감속 → 역방향 가속 → 역방향 감속’(이
상을 다시 반복. 총 2회 왕복 동작) 또는 ‘정방향(역방향) 가속 → 정방향(역방향) 감속’(이상을 다시 
3회 반복. 총 한쪽 4회 동작)이 이루어집니다(그림 3-4 참조). 
  

모터 

충돌!? 

여기까지 
회전 

동작 예상(각도) 
이 각도에서 
오토 튜닝을 
시작하면 

기계계 
(실제 운전에서는 
이 위치에서 
움직이기 시작) 
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그림 3-4 τDISC 모터, τ 리니어 모터의 오토 튜닝 시의 동작 모습 
 
 속도(회전 속도)의 상태는 대략 3‐1‐4절에서 ‘모터 동작 예상’에 나와 있듯이 사인파(사인 곡선)
가 됩니다. ‘가속 → 감속’(또는 ‘감속 → 가속’)으로 이행할 때 일시적으로 “(정ㆍ역방향) 최대 속도”
가 됩니다. 
 모터의 정격 속도에 대한 최대 속도의 비가 <오토 튜닝> 화면의 ‘운전 비율’입니다. 운전 비율을 
낮추면 ‘모터 동작량’이 작아지고 ,오토 튜닝 시의 기계계 부하의 동작 범위를 좁힐 수 있습니다. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
그림 3-5 모터 속도 예상 상태와 ‘운전 비율’, ‘모터 동작량’ 

 
※동작 범위를 좁히고 싶다고 해서 운전 비율을 너무 내리면 이너셔 등의 측정 정밀도가 나빠집니
다(화면 상에서 확인 메시지 BOX가 나타납니다). 일반적으로 운전 비율을 0.3 이상으로 설정하고 
오토 튜닝을 실행합니다. 

  

모터 

모터 

시작 

시작 

4회의 동작을 통
해 시작 위치로 
돌아온다. 

이 경우에는 4회의 동작
으로 한 바퀴 회전하는 
것처럼 보이지만, 실제로
는 ‘1동작 이동량’의 4배
를 움직인다. 

먼저 정방향
으로 회전 

τDISC에서 왕복 동작 τDISC에서 한쪽 4회 동작(정방향의 경우) 

τ 리니어에서 왕복 동작 τ 리니어에서 한쪽 4회 동작 

정 
방 
향 

역 
방 
향 

모터 동작 예상(2회 왕복의 경우) 

이 곡선은 
(회전) 속도 

산, 골에서 
최대 속도 

최대 속도 또는 정격 회전수에 대한 최대 속도
의 비 = ‘운전 비율’ 

여기까지가 1동
작의 이동량 

이동량(각도)은 중심선과 곡선으로 둘러
싸여 있는 면적에 상당합니다. 
→최대 속도를 내리면 면적이 적어지고, 
이동량이 줄어듭니다. 

여기서 오토 튜닝의 4회 동작이 종료. 
여기까지의 그림 이동량이 <오토 튜닝> 화
면 내의 ‘모터 동작량’ 
2회 왕복의 경우, 모터 동작량은 
‘1동작의 이동량’ × 1 

정방향 4동작의 경우, 모터 동작량은 
‘1동작의 이동량’ × 4 
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3‐1‐2 오토 튜닝을 실행할 수 없는 조건 
 
 기계계의 특성으로 인해 다음과 같은 경우에 오토 튜닝을 실행할 수 없습니다. 
  ●운전 비율을 조정하여 오토 튜닝의 모터 동작량을 바탕으로 한 기계계의 예상 동작을 작게 

해도 계속 기계계의 허용 동작 범위보다 커져 버리는 경우 
   → 충돌이 불가피하기 때문에 오토 튜닝을 실행할 수 없습니다. 
  ●기계계의 동작이 상하로 움직이는 경우 
   → 기계계의 이너셔를 정확하게 측정하기가 어렵습니다. 
 이 경우, 기계계 부하의 이너셔를 계산하여 <파라미터 편집> 화면(2‐1‐5절, 2‐1‐7절 참조)에서 
[P231]에 그 계산값을 입력하십시오. 
 
 
3‐1‐3 기계계 부하의 이너셔가 큰 경우 
 
 기계계 부하의 이너셔가 큰(모터의 로터 이너셔에 대해 150배 이상) 경우, 오토 튜닝을 위해 특별
한 설정이 필요합니다. 제6장의 내용에 맞춰서 조정하십시오. 
 
 
3‐1‐4 오토 튜닝의 실행 
 
 오토 튜닝을 실행하는 순서는 다음과 같습니다. 
 

1  부하의 연결, 안전 기능의 확인 
 
①모터에 부하가 확실하게 연결되어 있는 것을 확인하십시오. 
 
②비상 정지나 오버트래블 등의 안전 기능이 확실하게 동작하는 것을 확인하십시오. 
 

2  <오토 튜닝> 화면의 기동 
 
①<메인 툴 바> 화면에서 
  조정 기능  탭을 클릭한 후, 다시 
  오토 튜닝  버튼을 클릭하십시오. <오토 
튜닝> 화면이 나타납니다. 
 
②화면 오른쪽 끝에 있는 ‘상세 표시○> ’를 
클릭하십시오. 오른쪽에 상세 화면이 열
립니다. 
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3  동작 방향의 선택 및 운전 비율의 설정 
 
①‘동작 방향 선택’을 정하고 ‘운전 비율’을 
설정하십시오. ‘모터 동작 예상’의 곡선과 
‘모터 동작량’이 표시됩니다. 

 그 의미와 결정 방법은 3‐1‐1절을 참
조하십시오. 

 
②‘모터 동작량’을 바탕으로 한 기계계의 
예상 동작이 허용 범위 내인 것을 확인
하십시오. 

 
※‘운전 비율’을 조정하고 ‘모터 동작량’을 
조정합니다. 

 
※이너셔가 큰 경우, 동작량이 계산값을 초
과하는 경우가 있습니다. 

 

  

 
 
확대도 

  
4  오토 튜닝의 실행 

 
①‘최대 토크’를 입력하고 ‘이너셔 배율 선
택’을 설정하십시오. 

 
②‘FB 필터 설정 방법 선택’란에서는 ‘자
동’을 선택하십시오. 

 
※강성이 낮은 기계의 경우는 ‘수동’을 선
택하고 7‐3절을 참조하여 ‘FB 필터 주
파수’를 1000Hz 이상으로 변경하십시오. 

 
③예상되는 동작 범위에 장애물 등이 없는 
것을 확인하십시오. 문제가 없으면 

  시작  버튼을 클릭하십시오. 
 
 
 
 
 
④실제로 오토 튜닝이 실행되기 전에 주의 
환기 화면이 나타납니다. 장애물이 없는 
것을 재확인하고  확인  버튼을 클릭하
십시오. 오토 튜닝이 시작됩니다. 

 
※본 장치의 데이터 표시 LED에는 ‘d999’
로 표시됩니다. 이것은 ‘자기 진단 중’임
을 나타내는 것으로 문제가 없습니다. 
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5  오토 튜닝의 완료 
 
①오토 튜닝이 정상적으로 완료되면 ‘스테
이터스’란에 ‘END’라고 표시되고, 튜닝 
결과가 화면 오른쪽 아래에 표시됩니다. 

 
 오토 튜닝을 완료시키기 위해 
  닫기  버튼을 클릭하십시오. 
 
②본 장치의 재기동을 요구하는 화면이 나
타납니다. 재기동해도 문제가 없으면 

  확인  버튼을 클릭하십시오.본 장치가 
재기동됩니다. 

 
※이때 본 장치의 LED에 표시되었던 

‘d999’는 사라집니다. 
 
※오토 튜닝이 정상적으로 완료되지 않은 
경우, 스테이터스란에 에러 No.가 표시됩
니다. 3‐1‐5절을 참조하여 원인을 제거
한 후 다시 실행하십시오. 
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3‐1‐5 오토 튜닝 실행 시의 에러 
 
 오토 튜닝이 정상적으로 완료되지 않은 경우, 그림 3-6과 같이 ‘스테이터스’란에 에러의 스테이터
스 표시가 나타납니다(표시 구분은 표 3~1 참조). 
 에러의 내용(‘모터가 동작하지 않았습니다’)은 PC의 커서를 스테이터스란에 맞추면 에러 
No.(ERROR 1 등)에 대응하는 내용이 커서 오른쪽 아래에 표시됩니다. 
 원인을 제거한 후에 다시 오토 튜닝을 실행하십시오. 
 

 
 

그림 3-6 오토 튜닝 시의 에러 화면 예 
 

표 3-1 오토 튜닝 시의 에러 일람 
스테이터스 에러 내용 조치 

ERROR 1 
모터가 동작하지 않았습
니다. 

●운전 비율이나 최대 토크란이 ‘000(%)’가 아닌 것을 확인
하고 다시 실행하십시오. 
●[P160: 이너셔, 점성 마찰 범위 선택]에서 범위를 넓히십
시오. 

 <파라미터 편집> 화면(2‐1‐5절, 2‐1‐7절 참조)에서 
[P160]에 의해 표시할 수 있는 소수점 이하의 자릿수를 
늘리십시오. 

ERROR 2 
속도 루프 적분 시정수가 
범위 밖이 되었습니다. 

기계계의 이너셔를 측정하지 못했습니다. 3‐1‐2절을 참조
하여 [P231: 이너셔]에 그 계산값을 입력하십시오. 

ERROR 3 
지령 방향과 모터의 실제 
동작 방향이 일치하지 않
았습니다. 

부하와 기계에 덜거덕거림 등이 없는 것을 확인하십시오. 

(알람명) 
알람이 원인으로 중지되
었습니다. 

표시된 알람의 내용을 확인한 후, 원인을 제거하고 알람을 
해제하십시오. 알람에 대한 자세한 내용은 취급 설명서를 
참조하십시오. 
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3‐2 테스트 운전의 실행 
 
 
 테스트 운전의 순서는 아래와 같습니다. 테스트 운전의 목적은 ‘속도’와 ‘가속ㆍ감속 시간’ 등의 
파라미터를 조정하고, 실제 목표에 따르는 연속 위치 결정 동작이 가능한 것을 확인하는 것입니다. 7
‐6절에 테스트 운전에 대한 보충 설명도 있으므로 참조하십시오. 
 

1  <테스트 운전> 화면의 기동 
 
①<메인 툴 바> 화면에서 

 조정 기능  탭을 클릭한 후 다시 
 테스트 운전  버튼을 클릭하십시오. 
<테스트 운전> 화면이 나타납니다. 
 
②각 항목의 선택, 값의 입력이 끝나면 기
계계의 동작 범위에 장애물이 없는지 등
을 확인하십시오. 문제가 없으면 

  시작  버튼을 클릭하십시오. 
 

  
 

 
 

   

 
  
 
 

2  테스트 운전의 실행 
 
 실제로 동작이 실행되기 전에 주의 환기 
화면이 나타납니다. 장애물이 없는 것을 
재확인하고  확인  버튼을 클릭하십시오. 
테스트 운전이 시작됩니다. 
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3  테스트 운전의 정지 
 
 테스트 운전은 모터에 알람이 발생하지 
않는 한 자동으로 정지하지는 않습니다. 
 
  감속 정지  또는  급정지  버튼을 클 

  

  
  릭하여 모터를 정지시킵니다. 감속 정지에서는 <테스트 운전> 화면의 감속 시간으로 감속합니다. 

 
※ 급정지 를 선택한 경우, 급브레이크가 걸립니다. 기계계의 이너셔가 크면 기계계의 관성력이 
큰 충격력이 되어, 기계계를 파손하고 또한 조작하는 사람에게 위해가 미칠 우려가 있으므로 
충분히 주의하십시오. 

 
※테스트 운전 중에 기계계 부하가 모터와 공진하는 경우가 있습니다. 그럴 경우, ‘노치 필터’를 
설정하여 공진을 억제합니다. 3‐5절을 참조하십시오. 
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3‐3 위치 결정 지령 시간의 조정 
 
 
 위치 결정 지령 시간의 조정 순서는 다음과 같습니다. 가속 시간ㆍ감속 시간을 짧게 하면 위치 결
정 시간을 단축할 수 있지만, 동시에 동작 시작 시의 충격과 실토크 지령값이 커집니다. 모터에 과
부하가 걸릴 우려가 있으므로 주의하십시오. 
 모터에 고택트를 요구하고 있는 경우, 가속 시간ㆍ감속 시간의 조정은 본 절의 내용과 조금 다릅
니다. 제5장의 내용을 참조하십시오. 
 

1  가속 시간ㆍ감속 시간의 조정 
 
①<테스트 운전> 화면에서 ‘가속 시간’, ‘감
속 시간’을 조정합니다. 

 
※오른쪽 그림의 가속 시간과 감속 시간의 

500.0ms는 일례입니다. 택트 타임에 따라
서는 더 짧은 시간을 설정해야 합니다. 

 
② 시작 을 클릭하면 조정한 값이 본 장치
에 반영되어 동작이 시작됩니다. 

 
※‘가속 시간’, ‘감속 시간’은 목표 택트를 
만족하도록 조정하십시오. 

 
※실토크 지령값이 높은 상태로 동작을 계
속하면 ‘과부하 이상’ 알람이 발생하여 
모터가 긴급 정지해 버립니다. 

 실토크 지령값과 이로 인한 모터의 과열
에 대해 <오실로스코프> 화면을 보면서 
다음 사항에 주의하십시오. 

 ●실토크 지령값이 모터의 정격 토크값
의 70~80%를 초과하지 않도록 합니다. 

 ●<오실로스코프> 화면 오른쪽 위에 있
는 ‘C012: 모터 서멀 트립률’이 상승하
여 100%가 되지 않도록 합니다(70% 
이하에서 유지되도록). 

 (<오실로스코프> 화면의 기동은 2‐1‐3
절 제5항을 참조하십시오). 

 

  

 
 
 
 

  

C012: 모터 서멀 트립률 



 

3-12 

제
3
장

 

2   아래 그림은 가속ㆍ감속 시간을 짧게 한 경우의 일례입니다. 
 

 
 
     

 
  

실토크 지령값이 
높아졌습니다 
→과부하의 가능성
이 높아집니다 

동작 시작 
시의 충격이 
강해졌습니다 

변경 전 

변경 후 

가속ㆍ감속 시간을 짧게 했기 때문에 
위치 결정 시간이 단축되었습니다. 

위치 결정 완료 시점 

위치 결정 시간 
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3‐4 S자 시간 1의 조정 
 
 
 S자 시간 1의 시간을 길게 하면 위치 결정 지령 시간은 다소 길어지지만, 실제 동작은 원활해지고 
그 결과 위치 결정 시간 전체를 짧게 할 수 있는 경우가 있습니다. 
 모터에 고택트 동작을 요구하고 있는 경우, 또한 기계계 부하의 이너셔가 큰 경우, S자 시간 1의 
조정은 본 절의 내용과 조금 다릅니다. 각각 제5장, 제6장의 내용을 참조하십시오. 
 
 7‐7절에 S자 시간의 역할에 관한 보충 설명도 있으므로 참조하십시오. 
 

1  S자 시간 1의 조정 
 
①<테스트 운전> 화면에서 ‘S자 시간 1’을 
조정합니다. 

 
※오른쪽 그림의 S자 시간 1의 10.0ms는 
일례입니다. 

 
② 시작 을 클릭하면 조정한 값이 본 장치
에 반영되어 동작이 시작됩니다. 

 
※화면 내에 ‘S자 시간 2’도 있으며 조정할 
수 있습니다. 
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2   S자 시간 1을 크게 하면 <오실로스코프> 화면 상에서는 실토크 지령값이 작아져 있는 것을 
알 수 있습니다. 
 

 
 
 
 
 그런 후에 전체의 위치 결정 시간이 짧아지도록 ‘속도’, ‘가속 시간’, ‘감속 시간’을 조정합니다. 
 

  

변경 전 

변경 후 

가속이 완만해지면서 
실토크 지령값이 작아
져 있습니다. 

위치 결정 시간은 조금 늘어납니다 

동작 시작 시의 충격
이 약해져 있습니다 
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3‐5 공진의 억제 
 
 
 공진을 억제하는 순서는 다음과 같습니다. 오토 튜닝을 실시한 후나 게인을 올린 후에는 기계계 
부하와 모터가 공진하는 경우가 있습니다. 이 경우에 ‘노치 필터’를 설정하여 공진을 억제합니다. 
 아래와 같은 현상이 나타나면 ‘공진’으로 생각됩니다. 
  ●금속음 같은 소리(키잉 하는 소리)가 나기 시작했다. 
  ●기계계 부하의 진동이나 채터링이 발생하기 시작했다. 
 
‘노치 필터’란 ‘중심 주파수와 밴드 폭에서 설정한 대역에 대해 필터를 걸어 공진을 억제하는 기능’
을 말합니다. 이 필터는 폭 안의 신호는 감쇠시킵니다만, 그 폭 이외의 신호는 감쇠시키지 않고 통
과시킵니다. 
 

1  <주파수 스펙트럼> 화면의 기동 
 
 <메인 툴 바> 화면에서 

 분석 기능  탭을 클릭한 후 다시 
 주파수 스펙트럼  버튼을 클릭하십시오. 
<주파수 스펙트럼> 화면이 나타납니다. 

 

 

  

  
2  주파수 스펙트럼 분석의 실행 및 정지 

 
①공진하고 있는 상태에서 화면 오른쪽 아
래의  시작 버튼을 클릭하십시오. 

 
②분석이 실행되기 전에 주의 환기 화면이 
나타납니다. 내용을 확인하고  확인  버
튼을 클릭하십시오. 분석이 시작됩니다. 

 
※분석 중에는  시작  버튼이  정지  버튼
으로 바뀝니다. 

 
③<주파수 스펙트럼> 화면에 파형이 나타
납니다. 이 시점에서 분석은 끝났습니다
(대략 몇 초밖에 걸리지 않습니다). 

 
  정지  버튼을 클릭하여 분석을 정지시
키십시오. 
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3  노치 필터의 설정 
 
①화면에서는 가장 강하게 공진하고 있는 주파수의 피크에 커서가 자동으로 놓여지고(아래 그림 
속의○A ), 주파수와 실토크 지령값의 피크가 표에 나타납니다(○B ). 이대로  설정  버튼을 클릭
하면 표의 주파수가 노치 필터의 ‘중심 주파수’란에, ‘노치 필터 밴드 폭 비율’(○C . 대략적인 기
준값이 입력 완료)이 ‘밴드 폭 비율’란에 자동으로 입력됩니다(○D ). 

 
②몇 차례 분석하여 강하게 공진하고 있는 주파수 순으로 ‘노치 필터’를 설정해 나갑니다. 
 
③PC의 커서를 공진점으로 생각되는 피크에 맞춰 클릭하면 수동으로 피크의 주파수에 노치 필
터를 설정할 수 있습니다. 목적하는 피크에 제대로 커서가 맞지 않는 경우에는 ‘◀’, ‘▶’ 버튼
을 클릭하여 커서를 미세하게 이동시킵니다. 커서를 맞추면 ‘토크값’, ‘주파수’가 표에 나타나
고, 그 노치 필터를 설정할 수 있습니다. 

 

 
 
④설정이 끝나면  닫기  버튼을 클릭합니다. 
 

  

○A 주파수 스펙트럼 화면 
내의 커서 위치 
･･･ 공진의 피크에 일치 

측정 대상은 토크로 하고, 주
파수는 되도록 높게 설정합니
다. 
측정 범위를 넓게 하여 많은 

  

공진 주파수 

○B  

○D  

○C  
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<주파수 스펙트럼> 화면에서 설명ㆍ주의 사항 
●‘깊이’는 감쇠시키고자 하는 양입니다. 값은 ‘0’(dB) 그대로도 괜찮습니다. 
●‘노치 필터 하한 주파수’, ‘노치 필터 밴드 폭 비율’에는 각각 초기값으로 ‘500Hz’, ‘20%’가 입력되
어 있습니다. 이것은 대략적인 기준이며 임의로 변경할 수 있습니다. 
●여러 필터를 설정하는 경우, 먼저 설정한 필터의 난 이외에서 설정하십시오. 잘못해서 먼저 설정
한 필터의 난에서  설정 을 클릭하게 되면 덮어쓰기되므로 주의하십시오. 그럴 경우에는 다시 분
석을 실행하여 새로운 필터로서 설정하십시오. 
●앞의 필터 설정은 저장되어 있습니다. 나중에 밴드 폭 비율을 변경해도 변경 전의 비율로 설정된 
상태 그대로입니다. 

 

 주의 
하한 주파수로 입력되어 있는 500Hz 미만에서도 필터는 설정할 수 있지만, 여러 필터를 설정하거나 
또는 밴드 폭 비율을 넓게 하여 설정하면 응답성이 나빠지고 크게 진동하는 경우가 있습니다. 
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3‐6 오토 튜닝 레벨 조정 
 
 
 오토 튜닝 레벨 조정의 순서는 다음과 같습니다. ‘모터의 위치 편차 파형이 오버슈트(위치 편차 파
형이 너무 나감)하지 않고 수렴’하도록 조정하면 모터의 응답성이 더욱 올라갑니다. 
 기계계 부하의 이너셔가 큰 경우, 오토 튜닝 레벨 조정은 본 절의 내용과 조금 다릅니다. 제6장의 
내용을 참조하십시오. 
 

1  테스트 운전의 실행 
 
 본 조정은 ‘3‐2 테스트 운전’ 실행 중에 합니다. ‘테스트 운전’을 실행하십시오. 
 

2  <실시간 서보 조정> 화면의 기동 및 레벨 조정 
 

  ①<메인 툴 바> 화면에서 
 조정 기능  탭을 클릭한 후 다시 
 실시간 서보 조정  버튼을 클릭하십시
오. <실시간 서보 조정> 화면이 나타납니
다. 

 
② ATLv  탭을 클릭하여 ‘오토 튜닝 레벨 
조정’의 값을 조정하십시오. 

 
※값의 조정에서 
 ●‘x1’을 선택한 후 ‘▲’, ‘▼’ 버튼을 

클릭 → 값이 1씩 오르내립니다. 
 ●‘x10’을 선택한 후 ‘▲’, ‘▼’ 버튼을 

클릭 → 값이 10씩 오르내립니다. 
 
③‘FB 필터 설정 방법 선택’란에서 ‘자동’
을 선택합니다. 

 
 ‘오토 튜닝 레벨 조정’의 값을 바꾸면 각 
파라미터의 값도 자동으로 바뀝니다. 개
별적으로 입력은 할 수 없습니다. 
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3  <오실로스코프> 화면을 보면서 ‘오토 튜닝 레벨 조정’의 값을 ‘▲’, ‘▼’ 버튼을 클릭하여 조정하
십시오. ‘▲’ 버튼으로 응답성이 올라가고 ‘▼’ 버튼으로 내려갑니다. 아래 그림과 같이 위치 결정 
시간을 단축할 수 있습니다(<오실로스코프> 화면의 기동은 2‐1‐3절 제5항을 참조하십시오). 
 

  
4  오토 튜닝 레벨 조정의 완료 

 
①게인을 올려 나가면 진동이 발생합니다. 
그 바로 앞의 값을 ‘상한값’이라고 정의
하고, 상한값에 대해 0.5~0.7배의 값을 
‘설정값’으로 합니다. 

 

  
 

 
 

  ②기계계 부하와의 사이에서 공진이 발생한 경우, 3‐5절을 참조하여 노치 필터를 설정하십시오. 
 
③설정할 값이 정해졌으면  업데이트  버튼을 클릭하여 파라미터를 본 장치에 반영시킵니다. 업
데이트하지 않으면 조정한 데이터가 본 장치에 반영되지 않고 지워져 버립니다. 

 
※조정이 잘되지 않아 파라미터의 값을 원래대로 되돌리고자 하는 경우에는 그 왼쪽의 “뒤로가
기” 버튼을 누르십시오(3‐7절 참조). 

 
  

값을 올리면 위치 편차의 수렴이 빨라져 
위치 결정 시간이 단축되었습니다. 

뒤로가기 
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3‐7 원래의 파라미터 값 읽어들이기 
 
 
‘조정이 잘되지 않으므로 파라미터의 값을 
원래대로 되돌리고 싶을 때’는 화면 오른쪽 
아래의 “뒤로가기” 버튼을 누르십시오. 
 
 마지막으로  업데이트  버튼을 눌렀을 때 
또는 조정을 시작하기 전에 본 장치에 
저장되어 있는 파라미터의 값이 로딩되어 
조정 중인 데이터가 지워집니다. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~ 
 

모터의 응답성을 더욱 올리고자 하는 경우 
 이상으로 조정의 기본은 완료되었습니다만, 모터의 응답성을 더욱 올리고 싶거나 위치 결정 시간
을 단축하려는 경우에는 추가로 조정합니다. 다음의 제4장을 참조하십시오. 
  

뒤로가기 
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3‐8 위치 지령 동작을 상위 컨트롤러에 설정 
 
 
 지금까지의 조정은 본 장치 내장 지령에 의한 조정입니다. 본 장치에 대해 상위 컨트롤러로부터 
펄스열 지령이나 네트워크 지령 등을 내려 모터를 동작시키는 경우, 지금까지의 조정을 통해 드라이
버에 내장시킨 지령 파라미터(취급 설명서에서는 ‘내장 지령 파라미터’)를 상위 컨트롤러에 설정해야 
합니다. 
 위치 지령 동작을 상위 컨트롤러에 설정하십시오. 
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제4장 실시간 서보 조정 
 
 제3장에서 오토 튜닝 레벨 조정을 했습니다. 그런 후에 다시 위치 결정 시간을 짧게 하거나 모터
의 동작음 및 진동을 억제하고자 하는 경우에는 실시간 서보 조정을 합니다. 
 
 
4‐1 실시간 서보 조정 
 
 
 실시간 서보 조정의 순서는 다음과 같습니다. 이 기능에 의해 오토 튜닝 레벨 조정 때보다 게인 
관련 파라미터를 세밀하게 조정할 수 있습니다. 
 

1  테스트 운전의 실행 
 
 본 조정은 ‘3‐2 테스트 운전’ 실행 중에 합니다. ‘테스트 운전’을 실행하십시오. 
 

2  <실시간 서보 조정> 화면의 기동 
 
①<메인 툴 바> 화면에서 

 조정 기능  탭을 클릭한 후 다시 
 실시간 서보 조정  버튼을 클릭하십시
오. <실시간 서보 조정> 화면이 나타납니
다. 

 
※<실시간 서보 조정> 화면에서는 조정 관
련 파라미터가 Step 1~Step 4에 정리되어 
있습니다(화면 구성은 절 마지막을 참조
하십시오). 

 
② 저속 게인(Step 3)과 연동 에 체크를 넣
으면 <Step 1> 화면(일반 게인)에서 조정
한 값이 <Step 3> 화면(저속 게인)에 복사
됩니다. 일반 게인에서 값을 변경하면 저
속 게인의 값도 변경됩니다. 
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3  게인 관련 파라미터의 조정 
 
①각 파라미터의 값을 조정하십시오. 
 
※값의 조정에서 
 ●기본적인 조정 방법 
  ‘x1’을 선택한 후 ‘▲’, ‘▼’ 버튼을 

클릭 → 값이 1씩 오르내립니다. 
 ●‘x10’을 선택한 후 ‘▲’, ‘▼’ 버튼을 

클릭 → 값이 10씩 오르내립니다. 
 
※다음은 주요 조정 파라미터입니다. 
 ( Step 1  등은 표시되는 화면입니다) 
 이 중 파라미터 이름에 밑줄이 있는 것
은 조정 모습이 4‐1‐1절~4‐1‐4절에 
게재되어 있습니다. 

  

  
   ●P214: 속도 루프 비례 게인 ･･･  Step 1  

  올리면 응답성이 올라가 위치 결정 시간을 단축할 수 있습니다. 
  너무 올리면 진동이나 오버슈트(위치 편차 파형이 너무 나감)가 발생합니다. 
 ●P215: 속도 루프 적분 시정수 ･･･  Step 1  
  내리면 응답성이 올라가 위치 결정 시간을 단축할 수 있습니다. 
  너무 내리면 진동이나 오버슈트가 발생합니다. 
 ●P217: 속도 루프 비례 게인 분배율 ･･･  Step 1  
  올리면 응답성이 내려가 오버슈트를 억제할 수 있습니다. 
  너무 올리면 위치 결정 시간이 길어집니다. 이 경우에는 내리면 위치 결정 시간이 단축됩니다. 
  조정 모습은 4‐1‐1절 참조. 
 ●P225: 위치 루프 게인 ･･･  Step 1  
  올리면 응답성이 올라가 위치 결정 시간을 단축할 수 있습니다. 
  너무 올리면 진동이나 오버슈트가 발생합니다. 
  조정 모습은 4‐1‐2절 참조. 
 ●P229: 속도 피드 포워드율 ･･･  Step 1  
  올리면 응답성이 올라가 위치 결정 시간을 단축할 수 있습니다. 
  너무 올리면 오버슈트가 발생합니다. 
  위치 편차 파형이 속도 피드백 파형과 동일한 방향으로 어느 정도 편차(속도 방향의 지연)
를 가지고 움직이도록 조정합니다. 

  조정 모습은 4‐1‐3절 참조. 
 ●P233: 이너셔 피드 포워드율 ･･･  Step 4  
  올리면 응답성이 올라가 위치 결정 시간을 단축할 수 있습니다. 
  너무 올리면 오버슈트가 발생합니다. 
  조정 모습은 4‐1‐4절 참조. 
 

  ②설정할 값이 정해졌으면  업데이트  버
튼을 클릭하여 파라미터를 본 장치에 반
영시킵니다. 업데이트하지 않으면 조정한 
데이터가 본 장치에 반영되지 않고 지워
져 버립니다. 

 
③기계계 부하와의 사이에서 공진이 발생
하면 3‐5 절을 참조하여 노치 필터를 
설정하십시오. 

  

  

  ※조정이 잘되지 않아 파라미터의 값을 원래대로 되돌리고자 하는 경우에는 그 왼쪽의 “뒤로가
기” 버튼을 누르십시오(3‐7절 참조). 

 
  

뒤로가기 
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●실시간 서보 조정의 화면 
 게인의 종류별로 화면이 구분되어 있습니다. 
 
        Step 1 : 일반 게인 관련         Step 2 : 일반 게인과 저속 게인의 전환 조건 

 

 
 
       Step 3 : 저속 게인 관련               Step 4 : 피드 포워드 관련 
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4‐1‐1 속도 루프 비례 게인 분배율의 조정 
 
●속도 루프 비례 게인 분배율의 값을 올린 경우에 달성한 시간 단축의 예는 다음과 같습니다. 
 

 
 
 
 
●속도 루프 비례 게인 분배율을 너무 올려서 오버슈트(너무 나감)해 버린 파형입니다. 
 

 
  

조정 전 

조정 후 

위치 편차 파형이 
오버슈트하고 있습니다 
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4‐1‐2 위치 루프 게인의 조정 
 
●위치 루프 게인을 올린 경우에 달성한 시간 단축의 예는 다음과 같습니다. 
 

 
 
 
  

조정 전 

조정 후 
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4‐1‐3 속도 피드 포워드율의 조정 
 
●속도 피드 포워드율을 올린 경우에 달성한 시간 단축의 예는 다음과 같습니다. 
 

 
 
 
 
●속도 피드 포워드율을 너무 올려 오버슈트(너무 나감)해 버린 파형입니다. 
 

 
  

동작에 대해 위치 편차 파형이 
반전되어 있습니다 
→오버슈트하고 있습니다 

조정 전 

조정 후 
위치 편차 파형이 속도 피드백 
파형과 동일한 방향으로 어느 
정도 편차(속도 방향의 지연)를 
가지고 움직이도록 조정합니다. 
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4‐1‐4 이너셔 피드 포워드율의 조정 
 
●이너셔 피드 포워드율을 올린 경우에 달성한 시간 단축의 예는 다음과 같습니다. 
 

 
 
 
 
●이너셔 피드 포워드율을 너무 올려 오버슈트해 버린 파형입니다. 
 

 
  

위치 편차 파형이 
오버슈트하고 있습니다 

조정 전 

조정 후 
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4‐2 모터 동작음, 진동의 억제 
 
 
4‐2‐1 모터 동작음의 억제 
 
‘FB(피드백) 필터 주파수’, ‘속도 루프 미분 시정수’를 조정하면 모터 동작 시의 소리를 억제할 수 있
습니다. 이들 파라미터를 조정하는 순서는 다음과 같습니다. 
 
다음과 같은 경우, FB 필터의 조정은 본 절의 내용과 조금 다릅니다. 해당하는 장을 참조하십시오. 
고택트를 요구하는 경우 5‐3 모터의 진동 억제 

부하와의 이너셔비가 큰 경우 6‐3 FB 필터 주파수의 설정 

부하의 강성이 낮은 경우 7‐3 강성이 낮은 기계를 연결하는 경우의 파라미터 변경 

 
1  ‘FB 필터 주파수’의 조정 

 
①<실시간 서보 조정> 화면에서 

 ATLv  탭을 클릭한 후, ‘FB 필터 설정 
방법 선택’에서 ‘수동’을 선택합니다. 
(‘수동’으로 설정하면 아래의 [P342]를 입
력할 수 있게 됩니다). 

 
②‘P342: FB 필터 주파수’의 값을 현재의 
값(오른쪽 그림의 예는 1000Hz)보다 작게 
합니다. 이렇게 하면 모터의 동작음을 억
제할 수 있습니다. 

 
※너무 내리면 모터의 응답성이 내려가(절 
마지막에 파형의 예) 동작 시 및 정지 시
에 진동이 발생할 가능성이 있습니다. 

 

  

  

2  ‘속도 루프 미분 시정수’의 조정 
 
①<실시간 서보 조정> 화면에서 

 Step 1  탭을 클릭합니다. 
 
②‘P216: 속도 루프 미분 시정수’의 값을 
마이너스(일반적으로는 ‘-10’~’-100’ 정도)
로 합니다. 이렇게 하면 모터의 동작음을 
억제할 수 있습니다. 

 
※값을 너무 내리면(마이너스값이 크면) 진
동이 발생합니다. 

 

  

  
3   설정할 값이 정해졌으면  업데이트  버

튼을 클릭하여 파라미터를 본 장치에 반영
시킵니다. 
 업데이트하지 않으면 조정한 데이터가 
본 장치에 반영되지 않고 지워져 버립니다. 
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●아래 그림은 FB 필터 주파수를 너무 내린 경우의 파형입니다. 
 

 
  

조정 전 

조정 후 

너무 내리면 진동이 발생 
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4‐2‐2 모터 정지 시ㆍ정지 중에 발생하는 진동의 억제 
 
 모터가 정지할 때(정지하는 순간) 무시할 수 없는 큰 진동이 발생하는 경우에는 ‘속도 루프 미분 
시정수/저속 게인’을 조정하여 정지 시에 발생하는 진동을 억제합니다. 또한 모터가 정지 중(계속 정
지되어 있는 동안)이어도 이와 같은 큰 진동이 발생하는 경우에는 ‘정지 중 필터 시정수ㆍ미분 계수’
를 조정하여 발생하는 진동을 억제합니다. 
 
●모터가 정지할 때 발생하는 진동을 억제 

1  속도 루프 미분 시정수/저속 게인의 조정 
 

①<실시간 서보 조정> 화면에서 
 Step 3  탭을 선택합니다. 

 
②‘P221: 속도 루프 미분 시정수/저속 게인’
의 값을 조정합니다. 

 

  

  
2   <오실로스코프> 화면에 나타나는 상태를 보면서 ‘적정값’을 찾아냅니다(<오실로스코프> 화면

의 기동은 2‐1‐3절 제5항을 참조하십시오). 
 

  

조정 전 

조정 후 
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3   설정할 값(적정값)이 정해졌으면 
 업데이트  버튼을 클릭하여 파라미터를 
본 장치에 반영시킵니다. 

 업데이트하지 않으면 조정한 데이터가 
본 장치에 반영되지 않고 지워져 버립니다. 
 

 
●모터가 정지 중일 때 발생하는 진동을 억제 

1  정지 중 필터 시정수ㆍ미분 계수의 조정 
 
① Step 3  탭에서 ‘P235: 정지 중 필터 시
정수’를 조정하여 진동을 억제합니다. 

 
 진동이 조금 남아 있어도 가장 억제되어 
있는 상태의 값을 “적정값”으로 합니다. 

 
②‘P235: 정지 중 필터 미분 계수’에 의해 
미세 조정합니다. 가장 진동이 억제되는 
상태의 값을 “적정값”으로 합니다. 

 

  

  

② 

① 
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2  <오실로스코프> 화면에 나타나는 상태를 보면서 ‘적정값’을 찾아냅니다. 
 

  
※‘정지 중 필터 시정수’나 ‘정지 중 필터 미분 계수’의 값이 “적정값”에서 벗어나기 시작하면 
반대로 진동이 커지므로 주의하십시오. 

 
3   설정할 값(적정값)이 정해졌으면 

 업데이트  버튼을 클릭하여 파라미터를 
본 장치에 반영시킵니다. 
 업데이트하지 않으면 조정한 데이터가 
본 장치에 반영되지 않고 지워져 버립니다. 
 

 

조정 전 

조정 후 
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제5장 고택트 시의 조정 
 
 모터에 고택트를 요구하고 있는 경우, 제3장 및 제4장에 의한 조정으로는 목표 택트를 만족하지 
않는 경우가 있습니다. 그럴 경우 본 장의 조정을 추가로 해야 합니다. 
 
   본 장의 조정 사례) 고응답 모터: HD140-160-LS 최대 속도 = 6 [rps] 
  로터 이너셔 = 0.0029 [kg･m2] 

기계계 부하 이너셔 = 0.0023 [kg･m2] 
 
 
5‐1 가속 시간ㆍ감속 시간과 S자 시간 1, 2의 설정 
 
 
 본 예에서는 3‐2절의 테스트 운전 시에 설정하는 ‘①가속 시간ㆍ감속 시간의 단축’과 ‘②S자 시
간 1, 2를 가속 시간ㆍ감속 시간의 절반 정도로 설정’하여 위치 결정 시간을 단축합니다. 
 가속 시간ㆍ감속 시간의 단축에 의해 실토크 지령값의 피크가 커지므로 모터에 과부하가 걸리지 
않도록 주의하십시오(3‐3절 참조). 
 

   

조정 후 
가속ㆍ감속 시간 = 3.2ms 
S자 시간 1 = 1.5ms 
S자 시간 2 = 1.5ms 피크 토크가 커지므로 모터에 

과부하가 걸리지 않도록 
주의하십시오 

조정 전 
가속ㆍ감속 시간 = 8ms 
S자 시간 1 = 0.5ms 
S자 시간 2 = 0.5ms 

위치 결정 시간이 
약 22.5ms → 약 19ms로 
약 3.5ms 단축되었습니다 
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5‐2 토크 피드 포워드 필터 시정수의 조정 
 
 
토크 피드 포워드 필터 시정수의 값을 올리면 위치 결정 시간이 단축되는 경우가 있습니다. 수치

를 너무 올리면 오버슈트(너무 나감)하므로 주의하십시오. 
 

1  토크 피드 포워드 필터 시정수의 조정 
 

  ①<메인 툴 바> 화면에서 
 조정 기능  탭을 클릭한 후 다시 
 실시간 서보 조정  버튼을 클릭하십시
오. <실시간 서보 조정> 화면이 나타납니
다.  Step 4  탭을 클릭합니다. 

  

  
   

②파형을 보면서 ‘토크 피드 포워드 필터 시정수’의 값을 조금씩 올려 나갑니다. 
 

  

 
 
 
 
※값을 너무 올리면 오버슈트해 버리므로 주의하십시오. 
 

  

조정 전 

조정 후 

위치 결정 시간이 
약 23ms → 약 19ms로 
약 4ms 단축되었습니다 
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5‐3 모터의 진동 억제 
 
 
‘P342: FB(피드백) 필터 주파수’와 그 차수([P342: FB 필터 차수])를 조정하면 모터의 진동을 억제할 
수 있는 경우가 있습니다. 조정의 대략적인 기준은 다음과 같습니다. 
 

1  ‘실시간 서보 조정’ 화면의 기동 
 
①<메인 툴 바> 화면에서 

 조정 기능  탭을 클릭한 후 다시 
 실시간 서보 조정  버튼을 클릭하십시
오. <실시간 서보 조정> 화면이 나타납니
다. 

 
② ATLv  탭을 선택합니다. 
 

  

  
2  ‘FB 필터 차수’, ‘FB 필터 주파수’의 조정 

 
 한쪽만 또는 양쪽(순서는 임의)을 조정하면 모터의 진동을 억제할 수 있는 경우가 있습니다. 
 
●[P342: FB 필터 차수]의 조정 
 일반적으로 차수는 ‘1차’로 되어 있습니다. ‘2차’를 선택해 보고, 진동(실토크 지령값과 위치 
편차 파형)이 진정되는지 확인하십시오. 

 
●[P342: FB 필터 주파수]의 조정 
 초기값으로 ‘1000’이 입력되어 있습니다. 이를 ‘1500’~‘2000’ 사이의 임의의 값(보통의 1.5~2배)
을 입력해 보고 진동이 진정되는지 확인하십시오. 

 
※실토크 지령값과 위치 편차 파형을 보면서 조정하므로 2‐1‐3절 제5항에서  분석 기능  탭
을 클릭하여 <오실로스코프> 화면을 표시하면서 조정하십시오. 
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제6장 큰 이너셔 시의 조정 
 
 연결되어 있는 기계계 부하의 로터 이너셔비(= 모터의 이너셔(로터 이너셔)에 대한 부하 이너셔의 
비율)가 150배 이상으로 큰 경우, 아래의 조정이 평상시와는 다릅니다. 
   제3장: 오토 튜닝, 오토 튜닝 레벨 조정, 위치 결정 시간의 단축 
   제4장: 모터 동작음 억제를 위한 조정 
 
●오토 튜닝의 실행이 어려운 경우가 있으므로 ‘운전 비율’을 내려야 합니다. 
●오토 튜닝 레벨 조정과 실시간 서보 조정을 하고, 다시 S자 시간 1을 조정하여 위치 결정 시간을 
단축합니다. 
●오토 튜닝의 결과, 설정된 각 게인은 평상시보다 큰 값이 되어 모터의 동작음이 커지게 됩니다. FB 
필터 주파수를 조정하여 동작음을 억제합니다. 

 
 
6‐1 오토 튜닝의 설정 
 
 

1  오토 튜닝의 실행 
 
①3‐1‐4절의 순서에 따라 <오토 튜닝> 
화면을 기동하여 로터 이너셔비에 대응
하는 ‘이너셔 배율 선택’을 설정하십시
오. 

 
②예상되는 동작 범위에 장애물 등이 없는 
것을 확인하십시오. 문제가 없으면 
 시작  버튼을 클릭하십시오. 

 
※3‐1‐4절과 마찬가지로 주의 환기 화면
이 나타나고, 오토 튜닝이 정상적으로 완
료되면 스테이터스에 ‘END’라고 표시되
고, 튜닝 결과가 해당 화면 오른쪽 아래
에 표시됩니다. 

 
③오토 튜닝을 완료시키기 위해 

 닫기 를 클릭하십시오. 
 

  

 

  
  ※3‐1‐4절과 마찬가지로 본 장치의 재기동을 요구하는 화면이 나타납니다. 

 
2  오토 튜닝에 실패한 경우 

 
 <오토 튜닝> 화면 내의 ‘운전 비율’(초기
값 = 0.30)의 값을 내리고 다시 오토 튜닝
을 실행하십시오. 
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6‐2 오토 튜닝 레벨 조정, 실시간 서보 조정 
 
 
6‐2‐1 오토 튜닝 레벨 조정 
 

1  오토 튜닝 레벨 조정의 실행 
 
 3‐6절의 순서에 따라 오토 튜닝 레벨 
조정을 실행합니다. 
 
 ‘오토 튜닝 레벨 조정’의 값을 ‘300’, ‘750’, 

‘1500’, ‘3000’, ‘5400’ 으로 바꿔 본 경우
의 <오실로스코프> 화면을 보여 줍니다. 
차례로 응답성이 올라가 위치 결정 시간
이 짧은 파형으로 변화하고 있습니다. 

 

※본 장의 조정 사례) 
 사용 모터: DD160-146-LS 
  최대 속도 = 4 [rps] 
  로터 이너셔 = 0.0074 [kg･m2] 
 기계계 부하 이너셔 = 11.7 [kg･m2] 

  

  
   ∴로터 이너셔비 = 11.7/0.0074 = 1,581배 

 
※로터 이너셔비에 따라 ‘오토 튜닝 레벨 조정’의 값은 달라집니다. <오실로스코프> 화면을 확인
하면서 위치 결정 완료 시간이 목표 택트를 만족하도록 조정하십시오. 

 
  오토 튜닝 레벨 조정: 300 
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  오토 튜닝 레벨 조정: 750 

 
  오토 튜닝 레벨 조정: 1500 

 
  오토 튜닝 레벨 조정: 3000 

 

위치 결정 시간 = 약 3.2s 
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  오토 튜닝 레벨 조정: 5400 

 
 
 
6‐2‐2 실시간 서보 조정 
 
 오토 튜닝 레벨 조정으로는 목표 택트를 만족할 수 없는 경우, 제4장의 실시간 서보 조정을 실시
하십시오. 위치 결정 시간을 더욱 단축할 수 있는 경우가 있습니다. 
 
  

위치 결정 시간 = 약 2.5s 
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6‐3 FB 필터 주파수의 설정 
 
 

1  FB 필터 차수ㆍ주파수의 설정 
 
①4‐1절의 순서에 따라 <실시간 서보 조
정> 화면을 기동하여  ATLv  탭을 클릭
합니다. 

 
②‘P342: FB 필터 차수’의 선택과 ‘P342: FB 
필터 주파수’의 값을 대략적인 기준으로 
하여 아래 표와 같이 설정합니다. 

 
※어디까지나 대략적인 기준이므로 설정 
후에 모터에서 발생하는 동작음의 크기
에 따라서는 좀 더 내려야 합니다. 단, 
100Hz 미만은 설정하지 마십시오. 

 

  

  
   

로터 이너셔비 P342: FB 필터 차수 선택 P342: FB 필터 주파수 
300배 이상~500배 미만 2차 330 [Hz]  
500배 이상~1000배 미만 2차 200 [Hz]  

1000배 이상 2차 100 [Hz]  
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6‐4 S자 시간 1의 설정 
 
 

S자 시간 1을 대략적인 기준으로 하여 가속ㆍ감속 시간의 10~20% 정도가 되도록 설정하면 가속 
시작 시, 감속 완료 시에 기계계 부하에 발생하는 충격이 완화되는 경우가 있습니다. 
 

  예) 가속 시간이 약 1[sec]인 경우, S자 시간 1을 100~200[msec] 정도로 설정 
 

   
 

완만하게 실토크 
지령값이 발생하
고 있습니다 

약 1[sec] 
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제7장 자 료 
 
 
7‐1 관련 파라미터 일람 
 
 시운전 및 조정에 관련된 파라미터는 다음과 같습니다. 취급 설명서도 함께 참조하십시오. 
 

 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P066 엔코더 입력 방향 전환 0 -- 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 

 P087 자극 위치 오프셋 특별 설정 0 FB pulse 
(=feedback pulse) 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P160 이너셔，점성 마찰 범위 선택 4 -- 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P161 동작 방향 선택 0 -- 
 P161 위치 단위 선택 1 deg 
 P161 위치 소수 단위 선택 3 -- 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 

 P176 위치 편차 과대 검출 펄스 최댓값 1,000,000 FB pulse 
(=feedback pulse) 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P179 S자 시간 2 3.0 ms 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 

 P200 게인 전환용 
속도 검출 필터 시정수 0.0 ms 

 P200 게인 전환용 
위치 편차 검출 필터 시정수 0.0 ms 

 
게인 번호 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 

0 P210 

저속 게인 전환 속도 1.000 rpm 1 P240 
2 P270 
3 P300 
0 P211 

저속 게인 전환 편차 펄스 10 FB pulse 
(=feedback pulse) 

1 P241 
2 P271 
3 P301 
0 P212 

일반→저속 게인 전환 
이행 필터 시정수 5.0 ms 1 P242 

2 P272 
3 P302 
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게인 번호 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
0 P212 

저속→일반 게인 전환 
이행 필터 시정수 0.0 ms 1 P242 

2 P272 
3 P302 
0 P212 

저속 게인 전환 사양 1 선택 0 -- 1 P242 
2 P272 
3 P302 
0 P212 

저속 게인 전환 사양 2 선택 0 -- 1 P242 
2 P272 
3 P302 
0 P213 

저속 게인 전환 지연 시간 10.0 ms 1 P243 
2 P273 
3 P303 
0 P213 

저속 게인 전환 후 유지 시간 0.0 ms 1 P243 
2 P273 
3 P303 
0 P214 

속도 루프 비례 게인 25 -- 1 P244 
2 P274 
3 P304 
0 P215 

속도 루프 적분 시정수 20.0 ms 1 P245 
2 P275 
3 P305 
0 P216 

속도 루프 미분 시정수 0 μs 1 P246 
2 P276 
3 P306 
0 P217 

속도 루프 비례 게인 분배율 0.0 % 1 P247 
2 P277 
3 P307 
0 P218 

속도 루프 미분 게인 분배율 0.0 % 1 P248 
2 P278 
3 P308 
0 P219 

저속 속도 루프 비례 게인 25 -- 1 P249 
2 P279 
3 P309 
0 P220 

저속 속도 루프 적분 시정수 20.0 ms 1 P250 
2 P280 
3 P310 
0 P221 

저속 속도 루프 미분 시정수 0 μs 1 P251 
2 P281 
3 P311 
0 P222 

저속 속도 루프 비례 게인 분배율 0.0 % 1 P252 
2 P282 
3 P312 
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게인 번호 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
0 P223 

저속 속도 루프 미분 게인 분배율 0.0 % 1 P253 
2 P283 
3 P313 
0 P224 

속도 루프 적분 토크 제한값 0 % 1 P254 
2 P284 
3 P314 
0 P225 

위치 루프 게인 20.0 s -1 1 P255 
2 P285 
3 P315 
0 P226 

저속 위치 루프 게인 20.0 s -1 1 P256 
2 P286 
3 P316 
0 P227 

위치 루프 미분 시정수 0 μs 1 P257 
2 P287 
3 P317 
0 P227 

저속 위치 루프 미분 시정수 0 μs 1 P257 
2 P287 
3 P317 
0 P228 

(예약) -- -- 1 P258 
2 P288 
3 P318 
0 P228 

위치 지령 지연 시간 0.0 ms 1 P258 
2 P288 
3 P318 
0 P229 

속도 피드 포워드율 80.0 % 1 P259 
2 P289 
3 P319 
0 P229 

속도 피드 포워드 
ㆍ시프트율 0.0 % 1 P259 

2 P289 
3 P319 
0 P230 

속도 피드 포워드 
ㆍ필터 시정수 0.2 ms 1 P260 

2 P290 
3 P320 
0 P231 

이너셔 0 
kg･m 2 

(범위는 [P160]에서 
설정 가능)※ 

1 P261 
2 P291 
3 P321 
0 P232 

점성 마찰 0 
(N･m)/s (Nm/rad･s) 
(범위는 [P160]에서 
설정 가능)※ 

1 P262 
2 P292 
3 P322 

※이들 단위는 모터가 τDISC인 경우입니다. 
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게인 번호 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
0 P233 

이너셔 피드 포워드율 0.0 % 1 P263 
2 P293 
3 P323 
0 P233 

점성 마찰 피드 포워드율 0.0 % 1 P263 
2 P293 
3 P323 
0 P234 

토크 피드 포워드 
필터 시정수 0.1 ms 1 P264 

2 P294 
3 P324 
0 P235 

정지 중 필터 미분 계수 1.0 -- 1 P265 
2 P295 
3 P325 
0 P235 

정지 중 필터 시정수 0.2 ms 1 P265 
2 P295 
3 P325 
0 P236 

노치 필터 중심 주파수 0 Hz 1 P266 
2 P296 
3 P326 
0 P236 

노치 필터 밴드 폭 비율 0 % 1 P266 
2 P296 
3 P326 
0 P236 

노치 필터 깊이 0 -dB 1 P266 
2 P296 
3 P326 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P331 노치 필터 중심 주파수 1 0 Hz 
 P331 노치 필터 밴드 폭 비율 1 0 % 
 P331 노치 필터 깊이 1 0 -dB 
 P332 노치 필터 중심 주파수 2 0 Hz 
 P332 노치 필터 밴드 폭 비율 2 0 % 
 P332 노치 필터 깊이 2 0 -dB 
 P333 노치 필터 중심 주파수 3 0 Hz 
 P333 노치 필터 밴드 폭 비율 3 0 % 
 P333 노치 필터 깊이 3 0 -dB 
 P334 노치 필터 중심 주파수 4 0 Hz 
 P334 노치 필터 밴드 폭 비율 4 0 % 
 P334 노치 필터 깊이 4 0 -dB 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P342 피드백 필터 차수 선택 0 -- 
 P342 피드백 필터 주파수 1000 Hz 
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 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P380 자극 검출 토크 제한값 200 % 
 P381 자극 검출 게인 1 80 -- 
 P382 자극 검출 적분 시정수 200.0 ms 
 P383 자극 검출 게인 2 20 s -1 
 P384 자극 검출 완료 범위 5.0 deg 
 P385 자극 검출 필터 차수 선택 0 -- 
 P385 자극 검출 필터 주파수 2000 Hz 
 P386 랜딩 토크 0 % 
 P386 랜딩 토크 유지 시간 0.00 s 
 P387 자극 검출 토크 최솟값 0 % 
 P387 자극 검출 토크 감쇠 패턴 선택 0 -- 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P470 PLS SEL 0 S자 시간 1 10.0 ms 

 
SEL 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 

0 P517 

위치 결정 완료 신호 선택 0 -- 

1 P524 
2 P531 
3 P538 
4 P545 
5 P552 
6 P559 
7 P566 
0 P517 

게인 번호 선택 0 -- 

1 P524 
2 P531 
3 P538 
4 P545 
5 P552 
6 P559 
7 P566 
0 P517 

오버트래블 사양 선택 0 -- 

1 P524 
2 P531 
3 P538 
4 P545 
5 P552 
6 P559 
7 P566 
0 P518 

가속 기준 속도 0 ([P161]에 의한 
설정)/s 

1 P525 
2 P532 
3 P539 
4 P546 
5 P553 
6 P560 
7 P567 
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SEL 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
0 P519 

감속 기준 속도 0 ([P161]에 의한 
설정)/s 

1 P526 
2 P533 
3 P540 
4 P547 
5 P554 
6 P561 
7 P568 
0 P520 

가속 시간 500.0 ms 

1 P527 
2 P534 
3 P541 
4 P548 
5 P555 
6 P562 
7 P569 
0 P521 

감속 시간 500.0 ms 

1 P528 
2 P535 
3 P542 
4 P549 
5 P556 
6 P563 
7 P570 
0 P522 

S자 시간 1 10.0 ms 

1 P529 
2 P536 
3 P543 
4 P550 
5 P557 
6 P564 
7 P571 
0 P523 

토크 제한값 300.0 % 

1 P530 
2 P537 
3 P544 
4 P551 
5 P558 
6 P565 
7 P572 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P573 조그 속도 0 

10000 ※ ([P161]에 의한 
설정)/s 

 P574 조그 속도 1 
 P575 조그 속도 2 
 P576 조그 속도 3 
 P577 조그 속도 4 
 P578 조그 속도 5 
 P579 조그 속도 6 
 P580 조그 속도 7 

       ※이 초기값은 모터가 τDISC인 경우입니다. 
  



제7장  

7-7 

제
7
장

 

 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P601 오토 튜닝 동작 방향 0 -- 
 P601 오토 튜닝 테스트 운전 비율 0.30 -- 
 P601 오토 튜닝 최대 토크 100 % 
 P601 오토 튜닝 이너셔 배율 선택 0 -- 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P604 테스트 운전 시작 위치 지정 0 -- 
 P604 테스트 운전 동작 방향 0 -- 
 P604 테스트 운전 SEL 선택 0 -- 
 P604 테스트 운전 정지 시간 1.000 s 

 
 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
 P605 테스트 운전 시작 위치 0 

[P161]에 의한 설정 
 P606 테스트 운전 위치 결정량 0 
 P607 테스트 운전 위치 결정 속도 0 ([P161]에 의한 

설정)/s  P608 테스트 운전 시작 위치 이동 속도 0 
 
 
아래 2가지 파라미터군은 HB, HD, HE 타입만 사용 
 

NET SEL 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
0 P820 

게인 번호 선택 0 -- 

1 P830 
2 P840 
3 P850 
4 P860 
5 P870 
6 P880 
7 P890 

 
 

NET SEL 파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 단위 
0 P823 

S자 시간 1 10 ms 

1 P833 
2 P843 
3 P853 
4 P863 
5 P873 
6 P883 
7 P893 
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7‐2 서보 제어 블록도 
 

VPH 서보 제어 블록과 서보 조정 파라미터의 그림은 다음과 같습니다. 
  

※
본

 그
림
의

 파
라
미
터

 번
호
는

 게
인

 번
호

 0
, S

EL
 0
으
로

 기
술
하
고

 있
습
니
다

. 
게
인

 번
호

 0
 이
외

 또
는

 S
EL

 0
 이
외
의

 경
우
는

 그
에

 대
응
한

 파
라
미
터

 번
호
가

 됩
니
다

. 
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7‐3 강성이 낮은 기계를 연결하는 경우의 파라미터 변경 
 
 강성이 낮은(이하 ‘저강성’) 기계를 연결하여 운전하는 경우 2‐2절의 시운전을 하기 전에 파라미
터를 변경해야 합니다. 변경하지 않을 경우, 기계에 발생하는 진동, 흔들림에 의해 알람이 빈번히 발
생하거나 모터를 포함한 기구 전체가 크게 흔들리는 경우가 있습니다. 
 
 
7‐3‐1 저강성 기계란 
 
 다음과 같은 기계는 “강성이 낮다”고 할 수 있습니다. 
  🔴🔴모터와 부하(기계) 사이 또는 부하와 부하 사이에 샤프트가 있는 것 
  🔴🔴모터와 부하 사이에 커플링이 있는 것 
  🔴🔴부하의 형상이 격자 모양인 것 
  🔴🔴모터의 설치대가 취약한 것 
 
 
7‐3‐2 저강성인 경우의 변경 
 
 다음 파라미터를 초기값에서 변경하십시오. 
 
[위치 편차 과대 검출 펄스 최댓값] 
   조정 중에 위치 편차 과대 알람이 발생하는 경우가 있습니다. 다음 계산값을 대략적인 기준으

로 하여 변경하십시오. 
 

파라미터 번호 파라미터 명칭 설정값 단위 

P176 위치 편차 과대 검출 펄스 최댓값 아래 계산값 FB pulse 
(=feedback pulse) 

 
   계산값 = (엔코더 펄스 수[P061] × 모터 정격 속도[P014] × 1.2)/위치 루프 게인 
   ※위치 루프 게인([P225] 등)이 정해져 있지 않은 경우에는 ‘5’로 합니다. 
   예) 엔코더 펄스 수 = 3,200,000 ppr, 정격 회전수 = 4 rps, 위치 루프 게인 = 5 
     계산값 = (3,200,000 ppr × 4 rps × 1.2)/5 = 3,072,000 FB pulse 
 
[속도 피드 포워드율] 

 

게인 번호 파라미터 번호 파라미터 명칭 설정값 단위 
0 ※ P229 속도 피드 포워드율 0 ％ 

    ※다른 게인 번호의 파라미터 번호는 7‐1절을 참조하십시오. 
 
[피드백 필터 차수 선택, 피드백 필터 주파수: P342] 
 

파라미터 번호 파라미터 명칭 설정값 단위 

P342 
피드백 필터 차수 선택 0 -- 
피드백 필터 주파수 
(FB 필터 주파수)※1 

대략적인 기준 
1000 이상 ※2 Hz 

    ※1: ‘파라미터 명칭’란에서 ( ) 안의 명칭은 VPH DES 화면 내의 명칭입니다.. 
    ※2: 게인 조정을 해도 진동이 억제되지 않는 경우에는 값을 크게 하십시오. 
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[S자 시간 1] 
 

SEL 파라미터 번호 파라미터 명칭 설정값 단위 
0 ※1 P522 S자 시간 1 대략적인 기준 100 이상 ※2 ms 

    ※1: 다른 SEL 번호의 파라미터 번호는 7‐1절을 참조하십시오. 
    ※2: 게인 조정을 해도 진동이 억제되지 않는 경우에는 값을 크게 하십시오. 
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7‐4 FD-s 시리즈의 모터를 사용하는 경우의 파라미터 변경 
 
 자기식 엔코더를 탑재하고 있는 FD-s 시리즈는 큰 이너셔 부하의 경우에 속도 루프 게인이 
커지기 때문에 토크 파형의 변동 및 동작음이 커집니다. 토크 변동과 동작음을 경감시키는 경우, 
다음 설정값을 대략적인 기준으로 FB 필터를 조정하십시오. 
 

로터 이너셔비 P342: FB 필터 차수 선택 P342: FB 필터 주파수 
0배 이상~10배 미만 2차 1000 [Hz] 

10배 이상~300배 미만 2차 500 [Hz] 
300배 이상~500배 미만 2차 330 [Hz] 

500배 이상~1000배 미만 2차 200 [Hz] 
1000배 이상 2차 100 [Hz] 
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7‐5 오토 튜닝 관련 파라미터 
 
 다음 파라미터에 의해 모터의 동작 방향 및 동작 속도를 설정합니다. 
 

파라미터 번호 파라미터 명칭 ※1 초기값 설정 범위 단위 

P601 

오토 튜닝 
동작 방향 ※2 

(동작 방향 선택) 
왕복 

왕복: 0 
＋ 방향: 1 
－ 방향: 2 

-- 

오토 튜닝 
테스트 운전 비율 ※3 

(운전 비율) 
0.30 0.01~1.00 -- 

오토 튜닝 
최대 토크 ※4 

(최대 토크) 
100 0~300 % 

오토 튜닝 
이너셔 배율 선택 ※5 

(이너셔 배율 선택) 

150배 
이하 

150배 이하: 0 
150배 이상 300배 이하: 1 

300배 이상: 2 
-- 

※1: ‘파라미터 명칭’란에서 ( ) 안의 명칭은 <오토 튜닝> 화면 내의 명칭입니다. 
※2: ‘오토 튜닝 동작 방향’에 대해 
  ‘왕복’을 선택 → 모터는 맨 처음 정방향으로 움직인 후 역방향으로 움직이고, 다시 한번 동일한 

움직임을 하고 2회 왕복합니다. 
  ‘＋ 방향’을 선택 → 정방향으로 4회 움직입니다. 
  ‘－ 방향’을 선택 → 역방향으로 4회 움직입니다. 
   1동작의 이동량은 ‘운전 비율’을 바탕으로 <오토 튜닝> 화면 내에서 예상되고, 전체 동작량이 

‘모터 동작량’으로서 표시됩니다(3‐1‐4절 참조). 
※3: ‘오토 튜닝 테스트 운전 비율’이란 ‘모터의 정격 속도에 대한 오토 튜닝 실행 시의 모터 동작 

속도의 비율’을 말합니다. 
※4: ‘오토 튜닝 최대 토크’란 ‘모터의 정격 토크에 대한 오토 튜닝 시의 최대 토크’를 말합니다. 
※5: ‘오토 튜닝 이너셔 배율 선택’에서는 ‘모터의 이너셔(로터 이너셔)에 대한 기계계 부하의 이너셔 

배율’을 3가지 구분으로 나누어 선택합니다. 
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7‐6 테스트 운전의 설정 
 
 
7‐6‐1 테스트 운전 관련 파라미터 
 
 다음 파라미터에 의해 테스트 운전 시 모터의 동작 방향 및 동작 속도를 설정합니다. 
 
파라미터 번호 파라미터 명칭 ※1 초기값 설정 범위(정의) 단위 

P604 

테스트 운전 
시작 위치 지정 

(시작 위치 지정) 
무효 

무효: 시작 위치 지정이 “무효”가 되어, 
현재 위치에서 테스트 운전을 시
작합니다. 

ABS: 현재 위치에서 [P605]에서 설정한 
위치로 이동합니다. 현재 위치보
다 작은 위치로 이동하는 경우는 
역방향, 크면 정방향으로 이동합
니다. 

INC: 현재 위치에서 [P605]에서 설정한 
양만큼 이동한 후 시작합니다. 지
정량이 -수치라면 역방향, +수치라
면 정방향으로 이동합니다. 

-- 

테스트 운전 
동작 방향 ※2 
(동작 방향) 

왕복 

왕복: 모터는 맨 처음 정방향으로 움직인 
후 역방향으로 움직입니다. 

＋ 방향: 정방향으로 움직입니다. 
－ 방향: 역방향으로 움직입니다. 

-- 

테스트 운전 
SEL 선택 

(SEL 선택) 
0 

SEL 0~7 중 선택된 SEL 번호의 파라미
터가 적용됩니다. -- 

테스트 운전 
정지 시간 

(정지 시간) 
1.000 

0.000~999.999 
 1회의 동작이 완료된 후 다음 동작이 
실행될 때까지의 정지 시간입니다. 

s 

※1: ‘파라미터 명칭’란에서 ( ) 안의 명칭은 <테스트 운전> 화면 내의 명칭입니다. 
※2: 1동작의 ‘이동량’은 [P606]에서 설정한 양입니다. 테스트 운전은 모터에 알람이 발생하지 않는 

한 자동으로 정지하지는 않습니다(3‐2절 참조). 
 
파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 설정 범위 단위 

P605 
테스트 운전 
시작 위치 ※ 0 -2147483648~2147483647 [P161]에 의한 설정 

※[P605]는 [P604]에 의한 ‘테스트 운전 시작 위치 지정’에서 ‘ABS’에 의한 시작 위치, ‘INC’에 의한 
움직이는 거리를 말합니다. 

 
파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 설정 범위 단위 

P606 
테스트 운전 
위치 결정량 ※ 0 0~2147483647 [P161]에 의한 설정 

※[P606]은 테스트 운전 시의 위치 결정량, 즉 <테스트 운전> 화면에서 1동작의 ‘이동량’을 말합니다. 
 
파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 설정 범위 단위 

P607 
테스트 운전 

위치 결정 속도 ※1 
10000 ※2 0~300000000 

([P161]에 의한 
설정)/s 

※1: [P607]은 테스트 운전 시의 위치 결정 동작 속도, 즉 <테스트 운전> 화면에서 ‘속도’를 말합니다. 
※2: 이 초기값은 모터가 τDISC인 경우입니다. 
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파라미터 번호 파라미터 명칭 초기값 설정 범위 단위 

P608 
테스트 운전 시작 
위치 이동 속도 ※ 10000 0~300000000 

([P161]에 의한 
설정)/s 

※[P608]은 [P604]에 의한 ‘테스트 운전 시작 위치 지정’까지 움직이는 속도를 말합니다. 
 
 
7‐6‐2 테스트 운전 실행 시의 에러 
 
테스트 운전이 정상적으로 완료되지 않은 경우 ‘스테이터스’란에 에러의 표시와 그 내용이 나타납니다(표
시의 구분은 아래 표를 참조하십시오.). 스테이터스 표시와 에러 내용을 확인하고 원인을 제거한 후에 
다시 테스트 운전을 실행하십시오. 
 

 
 
 

표 7-1 테스트 운전 시 에러 일람 

스테이터스 에러 내용 조치 

ALARM STOP 알람이 원인으로 중지되었습니다. 
알람의 내용을 확인한 후 원인을 제거
하고 해제하십시오. 

WARNING STOP 경고가 원인으로 중지되었습니다. 
경고의 내용을 확인한 후 원인을 제거
하고 해제하십시오. 

FORCED STOP 

다음과 같은 원인에 의해 모터가 동작
하지 않았습니다. 
●‘급정지’ 버튼을 클릭했다 
●RST 신호를 ON했다 
●테스트 운전의 관련 파라미터에 범위 
밖의 값을 설정했다 
●자동 자극 검출이 완료되지 않았다 

각 원인에 대응하는 조치를 취하십시오 

USB CLOSE USB 통신이 끊어졌다. 
PC와 본 장치 사이에 USB 케이블을 연
결하십시오. 
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7‐6‐3 테스트 운전 실행 시의 모터 동작 상태 
 
테스트 운전 실행 시의 동작 상태는 <테스트 운전> 화면에서 확인할 수 있습니다. 일반적인 <테스
트 운전> 화면 오른쪽 위에 있는 ‘동작 상태○> ’를 클릭하면 아래 그림 오른쪽과 같이 동작 상태 화
면이 표시됩니다. 
 

 
 

그림 7-1 테스트 운전 화면 예(τDISC 모터의 경우) 
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7‐7 S자 시간의 역할 
 
 S자 시간을 설정하면 가속ㆍ감속의 시작 시 및 종료 시의 충격을 완화시킬 수 있습니다. S자 시간
의 설정은 2단계로 구성되어 있습니다. 제1단, 제2단의 S자 조정이 더해지면 매끄러운 가속ㆍ감속(S
자 가감속)이 됩니다. 
 

 
 

그림 7-2 가속ㆍ감속 시에 S자 시간을 마련한 경우의 속도 곡선 
 

속도 

S자 시간 1 
S자 시간 2 

S자 시간 없음 

S자 시간 1만 

S자 시간 1, 2 있음 

S자 시간 1 
S자 시간 2 
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