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반드시 지키십시오. 안전에 관한 주의 사항 

설치, 운전, 보수 및 점검에 앞서 반드시 본 매뉴얼을 읽으신 후 바르게 사용하십시오. 

기기에 대한 지식, 안전 정보 및 그 외 주의 사항을 모두 숙지하신 후에 사용하십시오. 
 

본 매뉴얼에서는 안전 주의 사항 수준을 「경고」와 「주의」로 구분합니다. 
 

 경고 
잘못 취급할 경우에 사용자가 사망 또는 중상을 입을 위험이 있다고 

간주되는 경우 

 

● 인재나 중대한 손실로 발전할 우려가 있는 용도로 사용할 경우 이중 안전 기구 장착 

등의 안전 대책을 세우십시오. 

 

● 연소성 가스가 발생하는 환경에서는 사용하지 마십시오. 

폭발의 원인이 됩니다. 

 

● 리튬 전지를 불 속에 버리지 마십시오. 

파열될 우려가 있습니다. 

 

 주의 

잘못 취급할 경우에 사용자가 중상을 입거나 물질적 손해가 발생할 

위험이 있다고 간주되는 경우 

 

● 비상 정지 장치 회로와 인터록 회로는 외부 회로에 설치하십시오.  

 

● 전선은 단자 나사로 확실하게 조이십시오. 

충분히 접속되지 않았을 경우 이상 발열이나 발연의 우려가 있습니다.  

 

● 정격, 환경 등 사양 범위 이외에서는 사용하지 마십시오. 

이상 발열 및 발연의 원인이 됩니다. 

 

● 분해, 개조하지 마십시오. 

감전 및 발연의 원인이 됩니다. 

 

● 통신하는 도중에는 단자에 손대지 마십시오. 

감전될 우려가 있습니다. 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 인사말 
 FPΣ  위치 결정 유닛을 구입해 주셔서 감사합니다. 

본 위치 결정 유닛은 당사 Programmable controller [FPΣ ]와 

조합해서 위치 결정을 간단하게 수행할 수 있는 고기능  

유닛입니다.  

이 매뉴얼에서는 하드 구성과 위치 결정 기능의 조작 순서에 

관해 설명하고 있습니다.  

 충분히 내용을 숙지하신 후 올바르게 이용하시기 바랍니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ●부탁 말씀 
 본 매뉴얼 작업에 만전을 기했지만, 이상한 점이나 오류 등을 

  발견하시면 번거로우시더라도 본사로 연락해 주시기 바랍니다. 
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용어집                    
 
◆ E점 제어 

종료점 <End 포인트>까지의 이동을 의미하며, 본 매뉴얼에서는 편의상 [E점 제어]라고 

부릅니다. 

1속의 가감속 제어를 시행할 경우, 이 방법을 사용합니다. 

◆ P점 제어 
통과점 <Pass 포인트>를 경유하는 제어를 의미하며, 본 매뉴얼에서는 편의상 [P점 

제어]라고 부릅니다. 목표 속도를 다단계로 설정하고 싶을 때 이 방법을 사용합니다. 

 
◆ 기동 시간 

FPΣ 의 CPU 유닛에서 기동용 출력 신호가 출력된 후부터, 위치 결정 유닛에서 펄스 

출력될 때까지의 시간을 말합니다. Pulse/Sign 모드는 기동 직후에 회전 방향 지정용 

신호가 출력되며, 그 후 제어 코드로 지정된 시간 뒤(0.02ms 또는 0.005ms)에 펄스 

출력을 개시합니다.  

◆ 가감속 시간 
펄스 출력 개시 후에 기동속도에서 목표속도로 도달하기까지의 시간을 가속시간, 또는 

목표속도에서 기동속도로 감속하기까지의 시간을 말합니다. 

◆ CW, CCW 
일반적으로 모터의 회전방향을 표시하며, CW는 시계 방향, CCW는 반시계 방향을 

나타냅니다. CW는 clockwise의 약자이며, CCW는 counter clockwise의 약자입니다.  

◆ CW/CCW출력 방식 <2펄스 출력방식> 

정전용 펄스와 역전용 펄스의 2펄스 출력으로 제어하는 방식입니다. FPΣ  위치 결정 

유닛에서는 드라이버 사양에 맞춰서 공유 메모리 제어코드로 이를 지정합니다.  

◆ Pulse/Sign 출력 방식 <1펄스 출력방식> 

속도 지정용의 1펄스와 회전 방향 지정용 ON/OFF 신호로 제어하는 방식입니다. FPΣ  

위치 결정 유닛에서는 드라이버 사양에 맞춰서 공유 메모리 제어코드로 이를 

지정합니다. 

펄스［Pulse］
CW펄스

CCW펄스

정전

역전

정전 역전

【Pulse/Sign방식】【CW/CCW방식】

위치 결정 유닛 모터 드라이버 위치 결정 유닛 모터 드라이버

 
 

◆ 앱솔루트 방식(절대값 제어방식) 
목표 위치 지정을 원점으로부터 절대 위치에 지정하여 제어하는 방식입니다. FPΣ  위치 

결정 유닛의 경우는 사용자 프로그램에 의해 제어 코드 및 위치지령값으로 지정합니다. 

참조: <6.1.3 앱솔루트(절대값 제어)> 
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◆ 인크리먼트 방식(상대값 제어방식) 
현재 위치에서 목표 위치까지의 거리를 상대 위치로 지정하여 제어하는 방식입니다. 

FPΣ  위치 결정 유닛의 경우는 사용자 프로그램에 의해 제어 코드 및 위치 지령값으로 

지정합니다.  

참조: <6.1.1, 6.1.2 인크리먼트(상대값제어) 

 
◆ 라인 드라이버 출력 

펄스 출력 신호 회로에 사용되는 출력 형식 중 하나로, 라인 드라이버의 푸쉬풀 출력을 

사용하고 있습니다. 오픈 콜렉터에 비해 노이즈의 영향을 적게 받는 것이 특징입니다. 

모터 드라이버쪽이 라인 드라이버에 대응되어 있어야 합니다. 대부분의 서보 모터 

드라이버에 장비되어 있습니다.  
◆ 오픈 콜렉터 출력 

펄스 출력 신호 회로에 사용되는 출력 형식 중 하나로, 외부에 저항을 접속하면 사용 

전원의 전압에 맞춘 접속도 가능합니다. 스테핑 모터 등의 라인 드라이버 입력이 없는 

드라이버를 접속하는 경우에 사용합니다.  

 
◆ JOG 운전 

운전 지령이 입력되어 있는 동안만 모터를 회전시키는 운전을 말합니다. 기동 시나 

조정시 등에 외부 스위치 입력을 통해 강제적으로 모터를 회전시킬 때에 사용합니다. 

무한 반복 운전에도 응용할 수 있습니다.  

◆ 감속정지 
운전 중인 동작을 중단하고 감속하여 정지시키는 기능입니다.  

도중에 정지시킬 때는 이 기능을 사용합니다. 
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◆ JOG 위치 결정 운전 
무한 반복 운전에서 외부 스위치 등을 입력하여 위치 결정 동작으로 이행시키기 위한 

운전입니다.  

◆ 위치 제어 개시 입력(타이밍 입력) 
JOG 위치 결정 운전으로, 무한 반복 운전에서 위치 결정 동작으로 이행시키기 위한 

입력입니다. 외부 스위치가 입력된 후 설정 펄스 수를 출력하는 것이 가능합니다. 

◆ 리미트(+), 리미트(-) 입력 
모터의 동작(이동)에 한계를 설정할 경우에 사용하는 한계 스위치 입력입니다. 리미트(+) 

입력은 경과값이 증가하는쪽의 한계점, 리미트(-) 입력은 경과값이 감소하는 쪽의 

한계점을 표시합니다. 

◆ 원점복귀(원점 서치) 
위치를 결정하고 난 후 기준이 되는 위치를 원점이라고 부르며, 이 위치에 이동시키는 

것을 원점복귀라고 합니다. 미리 설정되어 있는 기준위치 원점까지 이동하고 그 좌표를 

절대위치 제로로 삼습니다. 또한 원점 서치에서는 리미트(+) 입력, 리미트(-) 입력이 

입력되었을 경우, 모터의 회전을 자동 반전시켜 원점, 원점 근방을 찾아 자동 원점 복귀 

동작을 시행합니다.  

◆ 강제정지 
운전중인 동작을 중단하고 즉각 정지시키는 기능입니다. 외부 스위치에 의한 비상정지는 

이 기능을 사용합니다. 

◆ 트위스트페어 선 
노이즈의 영향을 억제하는 수단으로서, 2개의 선을 꼬아서 합쳐놓은 선을 말합니다. 

동일한 크기의 전류가 역방향으로 흐르기 때문에 노이즈가 지워져 노이즈의 영향이 

적어집니다.  
◆ 원점 입력 

위치 결정의 기준 위치를 입력하는 것으로, 서보 모터 드라이버의 Z상 신호 또는 외부 

입력 스위치, 센서를 접속합니다.  

◆ 원점 근방 입력 
원점 위치에 정지시키기 위해 감속을 개시시키는 위치를 원점 근방이라고 부릅니다. 

외부 입력 스위치, 센서를 접속합니다.  

◆ 입력 논리 
원점 입력이나 원점 근방 입력에 접속하는 센서 및 스위치의 종류에 따라, 전류가 흐를 

때 입력 신호를 유효로 할 것인지, 아니면 전류가 흐르지 않을 때 입력을 유효로 할 

것인지를 확인할 필요가 있습니다. 이것을 [입력 논리]라고 부릅니다. FPΣ  위치 결정 

유닛의 경우는 이 설정을 공유 메모리의 제어 코드로 시행합니다.  

◆ 편차 카운터 
서보 모터 드라이버의 내부에 있으며, 지령 펄스와 인코더에서 오는 피드백 펄스의 차를 

계산합니다. 지령 펄스는 플러스, 피드백 펄스는 마이너스로 카운트하며, 이 차가 제로가 

되도록 제어됩니다. 

◆ 편차 카운터 클리어 신호 

FPΣ  위치 결정 유닛에서 출력되며, 원점 복귀 완료 시에 ON이 되고 드라이버로 원점에 

도달했단 사실을 알립니다.  
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◆ 펄서 운전 
수동으로 펄스를 발생하게 만드는 기기(펄서)를 이용하여 수동 운전이 가능합니다. 

펄서에서는 인코더와 동일한 출력을 얻을 수 있으며, FPΣ 위치 결정 유닛은 전용 입력 

단자를 장비하고 있습니다. 수동 펄스 발생기, 통칭 [데파]등으로도 불리고 있습니다.  

◆ 체배 
FPΣ  위치 결정 유닛에서는 [펄서 입력 운전] 사용 시에 설정이 가능하며, 펄서 입력 

신호에 대해 2배의 펄스 수를 출력하는 것을 [２체배], 5배의 펄스 수를 출력하는 것을 

[５체배]라고 합니다.  

【예】FPΣ  위치 결정 유닛・펄서 입력 운전의 체배 기능 

 

 
◆ 피드백 펄스 입력 

인코더로부터의 피드백 펄스를 계산할 수 있습니다. 입력 방식으로 2상입력, 방향 판별 

입력, 개별 입력이 대응됩니다.  

◆ 2상 입력 방식 
위상이 다른 2개의 펄스열 신호(A상, B상)를 카운트하는 방식입니다. A상이 B상보다도 

위상이 나아가 있을 때에 정전(계수값 증가)합니다. 위상이 뒤쳐지면 역전(계수값 감소) 

됩니다.  

 
◆ 방향 판별 입력 방식 

펄스열 신호와 계수 방향을 지정하는 ON/OFF 신호로 계산하는 방식입니다. 

 

◆ 개별 입력 방식 

계수값 증가 펄스열 신호와 계수 감소 펄스열 신호로 계산하는 방식입니다. 
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유닛의 기능과 
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1.1 FPΣ  위치 결정 유닛의 기능 

1.1.1 유닛의 기능 
 

■펄스 열 입력방식 드라이버를 장치한 스테핑 모터, 서보 모터와 조합시켜 위치를  

 제어할 수 있습니다. 

●스테핑 모터에 의한 위치 결정 제어 

스테핑 모터드라이버

펄스열

위치 결정 유닛  
 

●서보 모터에 의한 위치 결정 제어 

위치 결정 유닛 스테핑 모터드라이버

펄스열
엔코더

 
 

■1축 타입과 2축 타입이 있습니다. 

１유닛으로 최대 2축까지 제어가 가능합니다. 

1축 타입 

 
 

2축 타입 

 
 

■트랜지스터 출력 타입(오픈 콜렉터)과 라인 드라이버 출력 타입이 있습니다. 
고속 제어에 대응하는 라인 드라이버 출력 타입과, 스테핑 모터 등 오픈 콜렉터만이 접속 
가능한 드라이버에 대응하는 트랜지스터 출력 타입이 있습니다. 두 가지 다 사용 가능한 
경우는 라인 드라이버 출력 타입으로 접속할 것을 권장합니다. 
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■기동 속도・ 목표 속도・ 가감속 시간・ 위치 지령 값을 데이터로 부여하기만 하면 자동 가감속 제어를  

수행할 수 있습니다. 

위치 결정 유닛
시간

속
도

모터

 
 

■직선 가감속과 S자 가감속을 파라미터 설정만으로 선택할 수 있으며, 완만한 가감속이 필요한  

제어에 대응할 수 있습니다. S자 가감속에서는 Sin 곡선, 2차 곡선, 사이클로이드 곡선, 3차 곡선 

중에서 선택할 수 있습니다. 

 
 

■사용자 프로그램에 의한 직선 보간도 가능합니다. 
FPΣ  위치 결정 유닛은 복수축에 대해 동시 기동이 가능하므로, 프로그램에 의한 직선 보간 등 동기 
제어를 실현할 수 있습니다. 

1.1.2 유닛의 종류 
■유닛의 종류와 품번 

축수 출력 타입 형번 주문 품번 

1축 트랜지스터 출력 타입 FPG-PP11 AFPG430 

2축 트랜지스터 출력 타입 FPG-PP21 AFPG431 

1축 라인 드라이버 출력 타입 FPG-PP12 AFPG432 

2축 라인 드라이버 출력 타입 FPG-PP22 AFPG433 

주) 각 유닛에는 패러렐선용 커넥터가 포함되어 있습니다. (1축용, 2축용 모두 1개)  

참조: P3-2 패러렐선용 커넥터 

1.1.3 MINAS 모터와의 조합 
 

■FPΣ  위치 결정 유닛과 마쯔시타 전공 주식회사의 제품 MINAS 모토를 조합해서 사용하실 경우에는, 

간단하게 접속이 가능한 [모터 드라이버 I/F 터미널]이 있습니다. 

참조: 상세 사항에 대해서 ＜모터 드라이버 I/F 터미널 카달로그＞ 

 

■유닛의 종류와 사용 가능한 MINAS 모터 

 
모터 드라이버 

Ｉ/Ｆ 터미널 

위치 결정 

유닛 접속 

케이블 

MINAS 

AIII 시리즈 

MINAS 

S 시리즈 

E 시리즈 

MINAS 

A 시리즈 

MINAS EX 

시리즈 

FP2 위치 결정 유닛 

(다기능 타입) 

AFP2434.2435 

FPΣ 위치 결정 유닛 

(다기능 타입） 

AFPG432.433 

모터 드라이버 

I/F 터미널 II 

 

1축 타입: AFP8503 

２축 타입: FP8504 

MINAS AIII 

시리즈 전용 

케이블 

1m:  

AFP85131 

2m:  

AFP85132 

MINAS S 

시리즈 

전용 케이블 

1m:  

AFP85141 

2m:  

AFP85142 

MINAS AIII 

시리즈 전용 

시리즈 

1m:  

AFP85131 

2m:  

AFP85132 

대응 불가 

FP2 위치 결정 유닛 

AFP2430.2431 

모터 드라이버 

I/F 터미널 

 

1축 타입: AFP8501 

2축 타입: AFP8502 

FP2 

위치결정 

접속 케이블

 

0.5m:  

AFP85100 

 

1.0m:  

AFP85101 
대응 불가 

BRK OFF 

신호를 

사용할 수 

없음 

MINAS A 

시리즈 

전용 케이블 

1m:  

AFP85111 

2m:  

AFP85112 

MINAS EX 

시리즈 

전용 케이블 

1m:  

AFP85121 

2m:  

AFP85122 
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1.2 유닛의 작동과 동작 개요 

1.2.1 위치 결정 제어를 위한 유닛  

모
터
드
라
이
버

ALARM, 위치 결정 완료등의 제어 신호

【펄스 지령 출력】

【편차 카운터 클리어 출력】

서보 ON, ALARM 리셋트등의
제어 신호

원점 입력, 원점 근방 입력,

CCW금지

원점

원점 근방 입력

CW금지

위
치
결
정
유
닛

리미트 오버 입력  
 

■위치 결정 유닛의 인터페이스 

위치 결정 유닛은 모터 드라이버에 대한 펄스 지령 출력 외에, 원점 및 원점 근방 입력 

단자, 리미트(+) 입력, 리미트(-)입력, JOG 위치 결정 운전을 위한 위치 제어 개시 

입력(타이밍 입력), 서보 드라이버에 대한 편차 카운터 클리어 출력을 갖추고 있습니다.  

 

■PLC안전회로, 제어 신호의 인터페이스에는 입력 유닛 및 출력 유닛을 사용합니다.  

서보 ON 신호 등 드라이버나 외부 출력과 접속할 경우에는, 위치 결정 유닛 외에도 입력 

유닛 및 출력 유닛을 조합하여 사용합니다.  

 

■출력 펄스 수는 내부의 고속 카운터로 카운트됩니다.  

출력된 펄스 수는 [경과값]으로 내부의 고속 카운터에 의해 앱솔루트(절대값)로 

카운트됩니다.  

계수 범위 -2,147,483,648~+2,147,483,647(부호 포함 32비트) 

주) 경과값이 최대값 최소값을 초과했을 경우, 자동적으로 최소값 최대값으로 돌아 가서 

카운트를 계속합니다. 이 때 모터가 정지하거나 오류가 발생하는 일은 없습니다.  

 

■외부 인코더에서 받은 피드백 펄스를 카운트할 수 있습니다. 

입력된 펄스는 [피드백 펄스 카운트값]으로 내부 카운터에 의해 앱솔루트(절대값)로 

카운트 됩니다.  

계수 범위 -2,147,483,648~+2,147,483,647(부호 포함 32비트） 

주) 경과값이 최대값 최소값을 초과했을 경우, 자동적으로 최소값 최대값으로 돌아 가서 

카운트를 계속합니다. 이 때 모터가 정지하거나 오류가 발생하는 일은 없습니다. 
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1.2.2 위치 결정 유닛의 기본동작 
 

■공유 메모리와 입출력 접점의 ON/OFF로 제어가 진행됩니다.  

①

②

③

F1  DMV  ,  H      0  ,           DT0

F1  DMV  ,  K      500  ,       DT2

F1  DMV  ,  K     10000  ,    DT4

F1  DMV  ,  K      50  ,         DT6

F1  DMV  ,  K     100000  ,  DT8

F151 WRT  K0 , DT0 , K10 , H 100

DF
R100

Y100

ED

제어 코드

기동 속도

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

：

：

：

：

：

인크리먼트

500pps

10000pps

50ms

100000펄스

 
 

②

③

①

DT0
DT2
DT4
DT6
DT8
DT10

0
500

10000
50

데이터 레지스터

CPU 유닛의 데이터
레지스터로 위치 결정
파라미터를 기록

모터 드라이버로

기동 접점을 ON하여,
펄스 출력을 개시.

명령 F151에 의해, 각 파라미터를
위치 결정 유닛의 공유 메모리에 기록

F151

Y100:ON

100000

유
닛

 

X0 

DF 

X0 

R100 

 

①필요한 데이터 결정 

위치 결정 유닛에 입력하는 데이터의 종류는 [제어 코드][기동 속도][목표 속도][가감속 

시간][위치 지령값]으로, 필요한 데이터의 종류나 수는 목적 동작에 따라 변합니다. 이들 

데이터는 임의 데이터 레지스터에 기록되도록 프로그램합니다.  

 

②공유 메모리로 전송 

데이터 레지스터에 저장된 데이터는 명령 F151 의해 위치 결정 유닛으로 전송되며, 위치 

결정 유닛 내에서 대기합니다. 전송되어 온 데이터를 받는 메모리 영역을 위치 결정 

유닛의 [공유 메모리]라고 합니다. 이 영역은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀(원점 서치), 펄서 입력 운전등의 각 제어에 공통적으로 사용하며, 각 

축별로 준비되어 있습니다.  

 

③제어 동작 개시 

대기된 데이터를 실행시키기 위해서는 각 운전 모드에 대응하는 기동 접점을 ON합니다. 

상기의 프로그램 예에서는 Y100이 이에 해당합니다. Y100은 슬롯 0(증설 유닛 1)에 

유닛을 장착했을 때에 FPΣ위치 결정 유닛의 첫 번째 축의 E점 제어를 기동시키는 접점 

번호입니다. 기동 접점에는 E점 제어용, P점 제어용, 원점 복귀용, JOG 운전용, JOG 위치 

결정 운전용 등의 접점이 각축에 준비되어 있습니다.  
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1.3 유닛의 조합 제한 

1.3.1 소비 전류에 따른 조합 제한 
 

위치 결정 유닛의 내부 소비 전류 전원은 아래와 같습니다. 

시스템 건축 시, 기타 유닛의 사용상황을 고려하여 전원 유닛의 용량 범위 안으로 

맞춰주시기 바랍니다. 

 

형번 품번 소비 전류(５V 전원) 

FPΣ -PP11 AFPG430 150mA 

FPΣ -PP21 AFPG431 220mA 

FPΣ -PP12 AFPG432 150mA 

FPΣ -PP22 AFPG433 220mA 

 

 

1.3.2 유닛 장착 위치 제한 
 

위치 결정 유닛은, FP∑ 콘트롤 유닛의 좌측에 4받침대까지 증설 가능합니다. 

(우측은 불가입니다. ) 

위치 결정 유닛

FP
G-

C
32

T

X

Y

0

2

4

6

1

3

5

7

8

A

C

E

9

B

D

F

0

2

4

6

1

3

5

7

8

A

C

E

9

B

D

F

 
 

 

 

1.3.3 유닛 장착수 제한 
 

상기 조건(1.3.1과 1.3.2)의 제한 범위 내라면 장착수에 제한이 없습니다. 
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각 부의 명칭과 기능 
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2.1 각 부의 명칭과 기능 

2.1.1 각 부의 명칭과 기능 
 

1

1

22

 
 
① 동작 상태 표시 LED  
동작 상태를 표시합니다. 
 
② 사용자 I/F 커넥터(1축, 2축)  
모터 드라이버나 외부 인터페이스 접속용 커넥터입니다.  
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2.1.2 동작 상태 표시 
 
각축별 LED 표시 내용은 동일합니다.  
 

유닛 정면  
 

동작 상태 표시 LED 

LED 내용 점등 소등 점멸 

Pulse/Sign출력 

방식 설정 시 
― ―  정지 중 펄스 출력 중

A 
펄스 출력 A 

신호 표시*1 CW/CCW 출력 

방식 설정 시 

― ―  

 

정지 중 

(정전) 

펄스 출력 중

(정전) 

Pulse/Sign출력 

방식 설정 시 

역전 방향 

지령 

정전 방향 

지령 
― ―  

B 
펄스 출력 B 

신호 표시*1 CW/CCW 출력 

방식 설정 시 

― ―  

 

정지 중 

(역전) 

펄스 출력 중

(역전) 

CL 카운터 클리어 신호 출력 표시 출력 ON 출력 OFF ― ―  

D 원점 근방 상태 표시 *2 ON OFF ― ―  

Z 원점 입력 상태 표시 *2 ON OFF ― ―  

PA 펄스 입력 A 신호 표시 *3 펄스 입력 A 신호 입력 상태 표시 

PB 펄스 입력 B 신호 표시 *3 펄스 입력 B 신호 입력 상태 표시 

ERR 오류 발생 표시 오류 발생 정상 ― ―  

주) ＊１. 펄스 출력 A, B 신호는 출력 주파수(속도)에서 점멸하므로 속도가 빠른 경우는 

점등되어 있는 것처럼 보입니다. 

＊２. 원점 근방 입력(D)와 원점 입력(Z)는 각각의 입력이 유효해질 때 점등합니다. 

입력 논리는 공유 메모리의 제어 코드로 지령합니다. 

매뉴얼 상에서는 D는 DOG, Z는 ZSG로 표기하고 있습니다. 

＊３. 펄스 입력 신호(PA), (PB)는 펄스 신호의 입력 상태를 표시합니다. 
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배선 
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3.1 패러렐선용 커넥터에 의한 접속 
3.1.1 패러렐선 커넥터의 사양 

 

피복을 벗기지 않아도 패러렐선 접속이 가능한 커넥터입니다. 선 연결 시에는 전용 

공구를 사용합니다.  

 

    
 

적합 전선 연선 

사이즈 공칭 단면적 피복 외경 확정 전류 

AWG#22 0.3 mm2

AWG#24 0.2 mm2 φ1.5~ φ1.1 3A 

 

패러렐선 커넥터(유닛 부속품) 

메이커 형번 및 품번 

패러렐선 커넥터 세트 AFP2801 (2세트 들이) 

콘택트   AXW7221(AWG22, 24용） 8개x2

하우징   AXW1404A 1개x2

마쯔시타 전공 

(松下電工)   

세미 커버 AXW64001A 2개x2

＊2축 타입은 1세트, 4축 타입은 2세트가 들어 있습니다. 

 

전용 공구 

메이커 주문 품번 

마쯔시타 전공 

(松下電工) 
AXY52000 

 

참고： 

배선을 잘못했을 경우 고칠 수 있는 콘택트 제거핀 

배선을 잘못했을 경우, 케이블 압점을 잘못했을 경우 공구에 딸려 있는 콘택트 제거핀을 

이용해 콘택트를 제거할 수 있습니다. 
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3.1.2 패러렐 커넥터의 사용 방법 
 

피복을 벗기지 않고 그대로 압접할 수 있으므로, 배선 시 번거러움을 줄일 수 있습니다. 

(순서) 

1. 콘택트를 캐리어로 잘라 압접 공구에 갖다 대십시오. 

 
 

2. 피복을 그대로 둔 채로 전선을 끝까지 밀어넣고 공구로 살짝 집어 주십시오. 

 
 

３．압접 후 전선을 하우징에 끼워 주십시오.  

 
 

４．전선을 다 끼운 후 세미 커버를 덮어 주십시오. 
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3.2 입출력 사양・ 단자 회로도 

3.2.1 입출력 사양 
 

1축타입 ２축타입

A B

 
 

1축타입은 커넥터 핀의 1축분만을 사용합니다. 1개의 커넥터에 2축 분량 신호가 

할당되어 있습니다. 트랜지스터 타입과 라인 드라이버 타입은 펄스 출력단자의 성능만 

다를뿐 입력단자, 전원단자는 동일한 사양입니다. 

 

출력 단자(트랜지스터 출력 타입) 

핀 번호 

1축 2축 
회로 신호 명칭  항목 내용 

A1 A10 
펄스 출력Ａ：

５V DC출력 
출력형식 오픈 콜렉터 

B1 B10 
펄스 출력Ａ：

오픈 콜렉터 

사용 전압 

범위 

4.75~26.4 

V DC 

A2 A11 
펄스 출력Ｂ：

５V DC출력 

최대 부하 

전류 
15mA 

B2 B11 
펄스 출력Ｂ：

오픈 콜렉터 

출
력
사
양 

ＯＮ시 최대 

전압 강하 
0.6V 

 

출력 단자(라인 드라이버 출력 타입) 

핀 번호 

1축 2축 
회로 회로 명칭  항목 내용 

A1 A10 
펄스 출력Ａ：

라인 

드라이버(+) 

B1 B10 
펄스 출력Ａ：

라인 

드라이버(-) 

A2 A11 
펄스 출력Ｂ：

라인 

드라이버(+) 

B2 B11 
펄스 출력Ｂ：

라인 

드라이버(－) 

출
력
사
양 

출력형식 

라인 드라이버 

출력 

AM26C31 

상당 
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출력 단자(공통)  

핀 번호 

1축 2축 
회로 신호 명칭  항목 내용 

출력 형식 오픈 콜렉터

A7 A16 

편차 

카운터 

클리어 

(+) 

사용 전압 

범위 

4.75~26.4 

V DC 

최대 부하 

전류 
10mA 

B7 B16 

편차 

카운터 

클리어 

(－) 

출
력
사
양 

ＯＮ시 최대 

전압 강하 
1V 

주) 편차 카운터 클리어 신호는 전원 투입시(약 1ms)와 원점복귀 완료시에 출력되며, 

ON 시간은 공유 메모리의 제어 코드로 1ms(공장 출하시), 10ms부터 선택 가능 

합니다. 

 

전원 단자와 어스 단자(공통) 

핀 번호 회로 신호 명칭  항목 내용 

A19/B19 F.E. ― ―  ― ―  

A20  

외부 전원 

입력： 

24V DC 

(＋) 

공급 전원 

범위 

21.4~26.4 

V DC 

B20 
 

외부 전원 

입력： 

24V DC 

(－) 

전
원
사
양 

소비 전류 

1축 타입 

20 mA 이하

２축 타입 

35 mA 이하
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입력 단자(공통) 

핀 번호 

1축 2축 
회로 신호 명칭  항목 내용 

사용 전압 

범위 
21.6~26.4V DC 

최소 ON 

전압/전류
19.2V DC/5.5mA 

최대 OFF

전압/전류
2V DC/2mA 

A3 A12 
원점입력 

24V DC(+)

(Z24) 

입

력

사

양

입력 

임피던스 
약 3kΩ 

사용 전압 

범위 

3.5~5.25V DC 
(5V DC, 라인 드라이버 

사양） 

최소 ON 

전압/전류
３V DC/４mＡ 

최대 OFF

전압/전류
1V DC/0.5mA 

A4 A13 
원점입력 

５V DC(+)

(Z5) 

입

력

사

양

입력 

임피던스 
약 390Ω 

B3 B12 
원점입력 

（－） 
 

최소 입력 

펄스 폭 
100μｓ 

B4 B13 COM 
사용 전압 

범위 
21.6~26.4V DC 

A5 A14 
원점 근방 

입력(DOG)

최소 ON 

전압/전류

원점 근방 입력(DOG)

19.2V DC/5.0Ma 

리미트(＋)입력(리미트+)

리미트(－)입력(리미트－)

위치 제어 개시 입력 
(타이밍 입력) 

19.2V DC/2.6mA 

A6 A15 
리미트(＋)입

력(리미트+)

최대 OFF

전압/전류
２V DC/１.5mＡ 

B6 B15 
리미트(－) 

입력 

(리미트 －)

입력 

임피던스 

원점 근방 입력(DOG)

약 3.6kΩ 
리미트(＋)입력(리미트+)

리미트(－)입력(리미트－)

위치 제어 개시 입력 
(타이밍 입력） 

약 6.8kΩ 

B5 B14 

위치 제어 

개시 입력 

(타이밍 

입력) 

입
력
사
양 

최소 입력 

펄스 폭 
500μｓ 이상 

A8 A17 
펄스 

입력Ａ(+)

사용 전압 

범위 

3.5~5.25V DC 
(5V DC, 라인 드라이버 

사양) 

B8 B17 
펄스 

입력Ａ(－)

최소 ON 

전압/전류
3V DC/3.2mA 

A9 A18 
펄스 

입력Ｂ(+)

최대 OFF

전압/전류
1V DC/0.5mA 

입력 

임피던스 
약 390Ω 

B9 B18 

 

펄스 

입력Ｂ(－)

입
출
력 

사
양 

최소 입력 

펄스 폭 

0.5μｓ 이상 

(각상MAX 1MHz) 
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주의: 펄스 입력 A, B 신호는 아래 사양 내에서 사용해 주십시오.  

●펄스 입력 A, B를 2상 입력으로 사용할 경우 

펄스 입력으로 사용될 경우에는 2상 입력이 됩니다. 

 

 
 

 

 

●펄스 입력 A, B를 방향 판별 입력으로 사용할 경우 

 
 

 

 

 ●펄스 입력 A, B를 개별 입력으로 사용할 경우  
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3.3 내부 회로 구동용 전원 공급 
 

반드시 외부 입력 공급 전원 단자(단자 No. A20, B20)에 +24V DC의 외부 전원을 

접속하십시오.  

 

사용된 24V DC 전압은 내장 DC/DC 컨버터를 통해 5V 직류전압으로 변환되어 펄스 

지령 출력 단자의 내부회로 구동용 전압으로 공급됩니다. 

 

 

3.3.1 라인 드라이버 출력의 경우 
 

【외부 전원】

펄스 지령

DC/DC�
컨버터

위치 결정 유닛측

모터 드라이버측

+5V DC

（1신호 분량을 뽑아 그림으로 표시함）

GND
B20

A20

B1, B2, B10, B11

펄스 지령 입력
펄스 지령 출력�
A1, A2, A10, A11

+24V DC

외부 전원

사용가능 전압범위

소비 전류
2축타입

1축타입

21.4～26.4V DC
35mA이하

20mA이하

 
 
 

3.3.2 트랜지스터 출력의 경우 
 

5V DC 출력 단자(단자 No, A1, A2, A10, A11)로부터 펄스 지령 출력 회로용 전원을 

끌어낼 수 있습니다.  

위치 결정 유닛측

펄스 지령

DC/DC�

컨버터

모터 드라이버측

（5V出力）

�A1, A2,
A10,A11

펄스 지령 출력
B1,B2,B10,B11

1신호 당 15mA 기준

펄스 지령 입력

+24V DC+5V DC

A20

B20

GND

【외부 전원】
사용가능 전압범위

소비 전류
2축타입

1축타입

21.4～26.4V DC
35mA이하

20mA이하  
주의: 

트랜지스터 출력(오픈 콜렉터 출력)의 펄스 출력을 사용할 시에는, 1 신호당 

15mA 이하의 전류를 기준으로 합니다. 15mA를 넘을 경우는 적당한 저항을 

추가해 주십시오.  
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3.4 펄스 지령 출력 신호의 접속 
 

FPΣ  위치 결정 유닛은 2종류의 모터 드라이버 인터페이스에 맞춘 2종류의 출력 

타입이 있습니다. 사용할 모터 드라이버의 인터페이스에 맞춰 어느 한쪽을 선택해 

접속해 주십시오.  

 

주의:  

위치 결정 유닛의 출력과 모터 드라이버간 배선에는, 트위스트 페어 케이블을 

사용하시거나 케이블을 트위스트시켜서 쓰실 것을 권장합니다. 

 

3.4.1 라인 드라이버 출력 타입의 경우 
 

접 속 위치 결정 유닛측 모터 드라이버측

전원

펄스 지령A
（라인 드라이버）

펄스 지령B�
（라인 드라이버）

외부 입력
공급 전원

�PULSE  +5V
or CW

�SIGN   +5V
or CCW

+5V

A1,A10 �PULSE
or

�CW
�SIGN

or
�CCW

B1,B10

B2,B11

A20
B20

A2,A11

GND +24V DC  
 

3.4.2 트랜지스터 출력 타입의 경우 
 

 
 

주의:  

1 신호 당 15mA까지의 전류를 기준으로 합니다. 용량을 초과할 경우는 저항을 

추가해 주십시오. 
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3.5 편차 카운터 클리어 출력 신호의 접속 

<서보용> 
 

서보 모터 드라이버의 카운터 클리어 입력에 대한 접속 예입니다. 

접속을 위해서는 외부전원(+5V DC~+24V DC) 공급이 필요합니다. 

 

 
 

주의: 

・ 배선에는 반드시 트위스트 페어 케이블을 사용해 주십시오. 

・ 편차 카운터 클리어 출력 신호로 흘릴 수 있는 전류는 최대 10mA까지입니다. 

용량을 초과할 경우는 저항을 추가해 주십시오.  
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3.6 원점 입력, 원점 근방 입력 신호의 접속 
 

원점 복귀를 위한 원점 신호 입력의 접속입니다. 

모터 드라이버의 Z상 출력(라인 드라이버 출력 또는 트랜지스터 출력), 혹은 외부 

스위치・센서에 접속합니다. 

주의： 

위치 결정 유닛의 출력과 모터 드라이버간의 배선에는, 트위스트 페어 케이블을 

사용하시거나 케이블을 트위스트시켜서 쓰실 것을 권장합니다.  

 

3.6.1 원점 입력의 접속(모터 드라이버 Z상 출력과 접속할 

경우) 
 

접 속 위치 결정 유닛측

모터 드라이버측

【입력 사양（5V）】

입력 전압 범위 3.5～5.25V DC
3V DC/4mA
1V DC/0.5mA

390Ω
100μs

최소 ON전압/전류

최대 ON전압/전류

입력 임피던스

최소 입력 펄스폭

원점 입력
24V DC（+）
원점 입력
5V DC（+）

원점 입력 (-)

3kΩ

390Ω

A3,A12

A4,A13

B3,B12
Z상신호

 

3.6.2 원점 입력의 접속(외부 스위치・ 센서와 접속할 경우) 
 

접 속 위치 결정 유닛측

원점 입력
24V DC（+）

원점 입력
5V DC（+）

원점 입력（-）

3kΩ

390Ω

A3,A12

A4,A13

B3,B12

【입력 사양（24V）】
입력 전압 범위 21.6～26.4V DC

2V DC/2mA

100μs

최소 ON전압/전류

최대 ON전압/전류

입력 임피던스

최소 입력 펄스폭

24V DC 전원 GND

19.2V DC/5.5mA

 

3-11 



3.6.3 원점 근방 입력 신호의 접속 
 

 
주) No. B4, B13은 원점 근방 입력, 리미트(+) 입력, 리미트(-) 입력, 위치 제어 개시 

입력(타이밍 입력) 공통입니다.  

 

3.6.4 리미트 입력 신호의 접속 
 

 
 

주) No. B4, B13은 원점 근방 입력, 리미트(+) 입력, 리미트(-) 입력, 위치 제어 개시 

입력(타이밍 입력) 공통입니다.  

 

3.6.5 위치 제어 개시 입력(타이밍 입력) 신호의 접속 
 

 
 

주) No. B4, B13은 원점 근방 입력, 리미트(+) 입력, 리미트(-) 입력, 위치 제어 개시 

입력(타이밍 입력) 공통입니다.  
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3.7 펄스 입력의 접속 
 

펄서, 인코더에 따라서 신호의 출력 형태가 다르므로, 출력 형태에 맞춰서 접속하시기 

바랍니다. 출력 형태에는 라인 드라이버 타입, 트랜지스터 오픈 콜렉터 타입, 트랜지스터 

저항 풀업 타입의 세 종류가 있습니다. 

펄서 입력 운전, 피드백 펄스 카운트에는 동일 펄스 입력 단자를 사용하므로, 둘 중 한 

쪽을 선택합니다.  

주의：･접속에는 트위스트 페어 케이블을 사용하시거나 케이블을 트위스트시켜서 쓰실 

것을 권장합니다.  

･인코더 등의 2상 입력을 카운트할 경우, 잘못된 카운트를 방지하려면 제어 

코드로 펄스 입력 카운트 체배를 4체배(×4) 또는 2체배(×2) 설정으로 해주시기 

바랍니다. 

 

3.7.1 라인 드라이버 타입의 경우 
 

 
 

3.7.2 트랜지스터 오픈 콜렉터 타입의 경우 
 

 
 

3.7.3 트랜지스터 저항 풀업 타입의 경우 
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3.8 배선 상의 주의점 
 

트랜지스터 출력 타입, 라인 드라이버 출력 타입과 모터 드라이버 간 배선은, 각각 

아래에 적힌 배선 거리 내에서 접속해 주십시오. 

 ＜대응신호＞ 

・트랜지스터 출력 

・라인 드라이버 출력 

・편차 카운터 클리어 출력 

 

출력 종류 품번 배선거리 

AFPG430 
트랜지스터 출력 타입 

AFPG431 

AFPG432 라인 드라이버 출력 

타입 AFPG433 

10 m 
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4장  
유닛의 설정과 

설계 내용 확인 

4-1 



4.1 펄스 출력 모드 
4.1.1 회전 방향 선택 

 

이 설정을 바꾸면 접속 상태나 드라이버의 설정이 완전히 동일한 상태에서 모터의 

회전방향만을 반전시킬 수 있습니다.  

공유 메모리 제어 코드 상위 제8bit 0: 정전 

1: 역전 

    

4.1.2 펄스 출력 모드의 선택 
 

모터의 드라이버가 대응하고 있는 펄스 입력 모드에 맞춰서 선택할 수 있습니다. 선택 

가능한 펄스 출력은 아래의 2종류입니다. 

공유 메모리 제어 코드 상위 제9bit 0: Pulse/Sign  

1: CW/CCW 

 

Pulse/Sign 출력 방식 

모터 구동을 위한 펄스 출력 신호로서 모터의 회전 속도를 결정하는 신호와 모터의 

회전 방향을 결정하기 위한 신호를 출력하는 방식입니다. 

펄스 출력 A 단자에서 펄스 신호(Pulse)를 출력하고, 펄스 출력 B 단자에서 회전 

방향을 결정하는 신호(Sign)를 출력합니다. 

  

CW/CCW 출력 방식 

모터의 회전 방향(CW/CCW)에 각각 대응하여, 정전용 펄스 출력 신호와 역전용 펄스 

출력 신호를 출력하는 방식입니다.  

공유 메모리 제어 코드 상위 제8bit가 0인 경우(초기값일 경우), 펄스 출력 A 

단자에서는 정전(CW) 펄스 신호를, 펄스 출력 B 단자에서는 역전(CCW) 펄스 신호를 

출력합니다.  
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4.1.3 공유 메모리 제어 코드 설정과 회전 방향의 관계 
 

Pulse/Sign 모드 

공유 메모리 제어 코드 상위 

제9bit 제8bit 

 ０  ０ 

 

정 전 역 전

경과값 감소 방향경과값 증가 방향

펄스 출력A

펄스 출력B

모터 드라이버

역전 정전

정전시 경과값은 증가
역전시 경과값은 감소

 
 

 

Pulse/Sign 모드 

공유 메모리 제어 코드 상위 

제9bit 제8bit 

 ０  １ 

 

역 전정 전

경과값 감소 방향경과값 증가 방향

펄스 출력A

펄스 출력B

모터 드라이버

역전 정전

정전시 경과값은 감소
역전시 경과값은 증가
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ＣＷ/CCW 모드 

공유 메모리 제어 코드 상위 

제9bit 제8bit 

 １  ０ 

 

역전 정전

정전시 경과값 증가
역전시 경과값은 감소

역 전정 전

경과값 감소 방향경과값 증가 방향

펄스 출력A

펄스 출력B

 
 

 

 

CW/CCW 모드 

공유 메모리 제어 코드 상위 

제9bit 제8bit 

 １  １ 

 

역전 정전

정전시 경과값은 감소
역전시 경과값은 증가

역 전정 전

경과값 감소 방향경과값 증가 방향

펄스 출력A

펄스 출력B

 
 

참고: 

회전 방향은 배선, 모터 드라이버 설정, 프로그램 상 위치 지령값 등에 따라 

다릅니다.  
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4.2 슬롯 No.와 I/O 번호 할당 확인 

4.2.1  I/O 번호 할당 
 

슬롯 No. 과는 프로그램 작성 때에 사용하는, 증설 유닛의 장착 위치를 나타내는 No. 

입니다. 

I/O할당은 슬롯 No. 에 의해 바뀝니다. 

 

FP∑증설 유닛측

증설

유닛1

증설

유닛4

증설

유닛3

증설

유닛2

FP0증설 유닛측

3 2 1 0슬롯No.:

컨트롤
유닛

 
 

4.2.2 위치I/O 번호 할당 
 

[위치 결정 유닛]도 다른 I/O 유닛과 마찬가지로 입력(X)/출력(Y)의 할당을 수행하고 

사용합니다. [위치 결정 유닛]은 1축 당 입력 16점, 출력 16점을 점유합니다.  

2축 타입은 64점(입력 32점, 출력 32점)을 점유합니다. 트랜지스터 출력 타입, 라인 

드라이버 타입 동일입니다.  

 

유닛 장착시에, FP∑ 본체측에서 자동적으로 할당할 수 있기 때문에, 설정의 필요는 

없습니다. 

 

I/O의 할당은 접속되고 있는 위치에 의해 정해져, 그 구성은 이하와 같이 되어 있습니다. 

 

I/O번호 
타입 사용 점수 

축 슬롯 0 슬롯 1 슬롯 2 슬롯 3 

입력16점 
X100~X10F 

(WX10) 

X180~X18F 

(WX18) 

X260~X26F 

(WX26) 

X340~X34F 

(WX34) 
1축타입 

FPG－PP11 

FPG－PP12 출력16점 

1축눈 
Y100~Y10F 

(WY10) 

Y180~Y18F 

(WY18) 

Y260~Y26F 

(WY26) 

Y340~Y34F 

(WY34 ) 

1축눈 
X100~X10F 

(WX10) 

X180~X18F 

(WX18) 

X260~X26F 

(WX26) 

X340~X34F 

(WX34) 
입력32점 

2축눈 
X110~X11F 

(WX11) 

X190~X19F 

(WX19) 

X270~X27F 

(WX27) 

X350~X35F 

(WX35) 

1축눈 
Y100~Y10F 

(WY10) 

Y180~Y18F 

(WY18) 

Y260~Y26F 

(WY26) 

Y340~Y34F 

(WY34) 

2축타입 

FPG－PP21 

FPG－PP22 

출력32점 

2축눈 
Y110~Y11F 

(WY11) 

Y190~Y19F 

(WY19) 

Y270~Y27F 

(WY27) 

Y350~Y35F 

(WY35) 
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4.2.3 각 입력 접점/출력 접점의 할당 내용 
 

입출력 접점 번호 주５） 
2축 타입 4축 타입 

접점 이름 내용 

1축째 1축째 2축째 

X□０ 펄스 출력중 BUSY 펄스 출력 중에 ON이 됨 주１） X１００ X１００ X１１０ 

X□１ 
펄스 출력 

완료 
EDP 펄스 출력 완료시에 ON이 됨 주２） X１０１ X１０１ X１１１ 

X□２ 가속 구간 ＡCC 가속 구간에 ON이 됨 X１０２ X１０２ X１１２ 

X□３ 정속 구간 CON 정속 구간에 ON이 됨 X１０３ X１０３ X１１３ 

X□４ 감속 구간 DEC 감속 구간에 ON이 됨 X１０４ X１０４ X１１４ 

X□５ 회전 방향 DIR 
회전 방향 모니터 

(경과값이 증가 방향일 때 ON이 됨) 
X１０５ X１０５ X１１５ 

X□６ 원점 입력 ZSG 원점 입력이 유효가 될 때 ON이 됨 X１０６ X１０６ X１１６ 

X□７ 
원점 근방 

입력 
DOG 원점 근방 입력이 유효가 될 때 ON이 됨 X１０７ X１０７ X１１７ 

X□８ 
원점 복귀 

완료 
ORGE 원점 복귀 완료시 ON이 됨 주３） X１０８ X１０８ X１１８ 

X□９ 비교 결과 CLEP 
내장 카운터의 경과값 ≥ 비교 펄스 

수일 때 ON이 됨 
X１０９ X１０９ X１１９ 

X□Ａ 
설정값 변경 

확인 
CEN 

Ｐ점 제어시 설정값 갱신 확인에 

사용합니다. 주4) 
X１０Ａ X１０Ａ X１１Ａ 

X□Ｂ 
리미트（＋） 

입력 
LMTP 리미트(+)입력 신호의 모니터 접점 X１０Ｂ X１０Ｂ X１１Ｂ 

X□C 
리미트（－）

입력 
LMTM 리미트(-) 입력 신호의 모니터 접점 X１０C X１０C X１１C 

X□D 
타이밍 입력 

모니터 
TIMM JOG 위치 결정 타이밍 모니터 접점 X１０D X１０D X１１D 

X□Ｅ 설정값 오류 SERR 설정값 오류 발생시에 ON이 됨 X１０Ｅ X１０Ｅ X１１Ｅ 

X□Ｆ 리미트 오류 LERR 
동작 중 또는 기동 

시에 리미트 입력이 입력될 때 ON이 됨
X１０Ｆ X１０Ｆ X１１Ｆ 

주1) E점 제어, P점 제어, 원점 복귀, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전의 각 동작에서 펄스 출력 중에 
ON이 되며, 각 동작이 완료될 때까지 ON 상태를 유지합니다. 

주2) E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전의 각 동작 완료 시에 ON이 됩니다. 
감속 정지, 강제 정지 완료시에도 ON이 됩니다. 
이후에 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, 원점 복귀, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전 중 어느 
한 동작이 기동되면 OFF가 됩니다. 

주3) 원점 복귀 완료시에 ON이 됩니다. 
그리고 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 어느 
한 동작이 기동되면 OFF가 됩니다.  

주4) P점 제어 또는 E점 제어 기동시에 ON이 되며, 공유 메모리 갱신 명령 F151 혹은 P151이 
실행되어 위치 결정 유닛 공유 메모리에 무언가 데이터가 입력되면 OFF가 됩니다. 

주5) 입출력 접점 번호는 슬롯 No.가 0일 때의 번호로 표시하고 있습니다. 실제로 사용하는 번호는 
유닛 장착 위치에 따라 바뀝니다. 
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입출력 접점 번호 주 5） 

2축 타입 4축 타입 접점 이름 내용 

1축째 1축째 2축째 

Ｙ△０ E점 제어 기동 EST 
사용자 프로그램으로 ON 시키면, E점 

제어가 기동 
Y100 Y100 Y110 

Ｙ△１ P점 제어 기동 PST 
사용자 프로그램으로 ON시키면, P점 

제어가 기동 
Y101 Y101 Y111 

Ｙ△２ 원점 복귀 기동 ORGS 
사용자 프로그램으로 ON시키면, 원점 

복귀가 기동 
Y102 Y102 Y112 

Ｙ△３ JOG 정전 JGＦ 
사용자 프로그램으로 ON시키면, JOG 

정전이 기동 
Y103 Y103 Y113 

Ｙ△４ JOG 역전 JGR 
사용자 프로그램으로 ON시키면, JOG 

역전이 기동 
Y104 Y104 Y114 

Ｙ△５ 강제 정지 EMR 
사용자 프로그램으로 ON시키면, 

진행중인 동작을 중단하고 강제 정지 
Y105 Y105 Y115 

Ｙ△６ 감속 정지 DCL 
사용자 프로그램으로 ON시키면, 

진행중인 동작을 중단하고 감속 정지 
Y106 Y106 Y116 

Ｙ△７ 펄서 입력 허가 PEN 
사용자 프로그램으로 ON시키면, 펄서 

입력을 허가(ON일 때만 유효) 
Y107 Y107 Y117 

Ｙ△８ 
JOG 위치 결정 

JOG 개시 
JGST JOG 위치 결정 동작시에 ON시킴 Y108 Y108 Y118 

Ｙ△９ 
JOG 위치 결정  

위치 결정 개시 
TIM 

JOG→위치 결정 동작의 위치 결정 

개시 타이밍 시 ON시킴(JOG 위치 

결정의 동작 확인에 사용 가능) 

Y109 Y109 Y119 

Ｙ△Ａ －   Y10A Y10A Y11A 

Ｙ△Ｂ －   Y10B Y10B Y11B 

Ｙ△C －   Y10C Y10C Y11C 

Ｙ△D －   Y10D Y10D Y11D 

Ｙ△Ｅ －   Y10E Y10E Y11E 

Ｙ△Ｆ 오류 클리어 ECLR 
오류 발생 시, 사용자 프로그램으로 

ON시키면, 오류가 해소됨 
Y10F Y104F Y11F 
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4.3 인크리먼트와 앱솔루트 
 

[위치 지령값]의 설정 방식에는 아래의 2종류가 있습니다. 사용 방법에 맞춰 한가지를 

선택하시기 바랍니다.  

 

4.3.1 인크리먼트(상대값 제어) 
 

[위치 지령 값]은 항상 현재 위치로부터 상대 위치를 펄스 수로 지정합니다.  

예 

현재 위치에서 +5000 펄스 위치로 이동합니다. 

[+5000] 펄스를 위치 지령 값으로 설정하여 이동합니다.  

 

5000펄스

현재 위치 목표 위치  
 

거기서 [－2000 펄스]를 위치 지령 값으로 설정하여 이동합니다.  

 

5000펄스

현재 위치

목표 위치

2000펄스

 
  

4-8 



4.3.2 앱솔루트(절대값 제어) 
 

[위치 지령 값]은 항상 원점으로부터 절대 위치를 펄스 수로 지정합니다. 

예 

원점에서 15000 펄스 떨어져 있을 때에 +5000 펄스를 이동합니다. 

[+20000 펄스]를 위치 지령 값으로 설정하여 이동합니다. 

 

 

5000펄스

현재 위치 목표 위치

15000펄스

20000펄스

원점  
 

 

거기서 [+18000 펄스]를 위치 지령 값으로 설정하여 이동합니다. 

 

목표 위치

현재 위치

18000펄스

20000펄스

원점
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4.4 가감속 방법의 선택 
4.4.1 직선 가감속과 S자 가감속 

  

FPΣ  위치 결정 유닛은 가속・감속 방법으로 [직선 가감속]이나 [S자 가감속]을 고를 수 

있습니다. 직선 가감속은 <기동 속도에서 목표 속도까지의 가감속>을 직선적으로 수행 

합니다. 일정 비율로 가속・감속합니다.  

 

 
 

S자 가감속은 가속・감속을 곡선적으로 수행합니다. 가속・감속을 개시할 때는 가감속을 

비교적 천천히 수행하고, 서서히 속도를 올려갑니다. 또한 가속・감속이 종료에 

가까워지면 가속・감속을 천천히 수행하도록 합니다. 비교적 완만한 움직임을 보입니다. 

S자 가감속 패턴은 Sin 곡선, 2차 곡선, 사이클로이드 곡선, 3차 곡선 중에서 선택할 수 

있습니다. 공유 메모리에 설정된 가감속 시간에 맞춰 가감속을 완료합니다.  

 

 
 

 

4.4.2 S자 가감속 패턴 
 

S자 가감속에서는 3차 곡선>사이클로이드>2차 곡선>Sin 곡선 순으로 곡선도가 

증가합니다.  
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4.4.3 가감속 방법의 지정 
 

■가감속 방법의 지정 

프로그램에 의해 제어 코드로 지정합니다. 

<예>E점 제어의 경우  

 

 
 

제어 코드 지정에 따라 제어방법이 변합니다.  

  H0일 때, 인크리먼트 방식, 직선 가감속  

  H1일 때, 앱솔루트 방식, 직선 가감속  

  H2일 때, 인크리먼트 방식, S자 가감속(Sin 곡선)  

  H3일 때, 앱솔루트 방식, S자 가감속(Sin 곡선) 

  H1002일 때, 인크리먼트 방식, S자(2차 곡선)  

  H1003일 때, 앱솔루트 방식, Ｓ자(2차 곡선)  

  H2002일 때, 인크리먼트 방식, Ｓ자(사이클로이드 곡선)  

  H2003일 때, 앱솔루트 방식, Ｓ자(사이클로이드 곡선)  

  H3002일 때, 인크리먼트 방식, Ｓ자(3차 곡선)  

  H3003일 때, 앱솔루트 방식, Ｓ자(3차 곡선)  
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4.5 내장 앱솔루트 카운터 
4.5.1 내장 앱솔루트 카운터의 작동 

 

■내장 앱솔루트 카운터의 작동 

・위치 결정 유닛에는 펄스 출력한 펄스 수를 카운트하는 기능이 내장되어 있습니다. 

・카운트된 값은 각축 별로 공유 메모리 영역에 저장됩니다.  

・저장된 값은 사용자 프로그램에서 읽어 내어, 위치 데이터 절대값을 알 수가 

있습니다. 

JOG 운전시의 티칭 등에 사용할 수 있습니다.  

・비교 접점 출력 기능을 사용하면, 사용자 프로그램에 의해 카운터 값에 맞춰 외부 

출력을 얻을 수 있습니다. 

펄스 출력

경과값

앱설루트 카운터
공유 메모리

읽어 내서 사용

 

 

■내장 앱솔루트 카운터의 동작 

・전원이 끊기면 카운터 값은 제로(0)가 됩니다.  

・원점 복귀에서 원점으로 돌아갈 때, 카운터 값은 자동적으로 제로(0)가 됩니다.  

・카운터 값은 펄스 출력된 값에 맞춰 절대값으로 카운트됩니다.  

・공유 메모리에 저장된 값은 사용자 프로그램 명령(F150)으로 읽어 낼 수 있습니다.  

・카운터 값은 사용자 프로그램 명령(F151)으로 덮어 쓸 수 있습니다. 덮어 쓰기는 

정지 중에 시행해 주십시오.  
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■카운터의 계수 범위 

2,147,483,648~+2,147,483,647 

 

 
 

경과값이 최대값 최소값을 초과하면, 최소값 최대값으로 돌아갑니다. 이 때 펄스 출력이 

정지하거나 오류가 발생하는 일은 없습니다.  

 

■카운터값이 저장되는 공유 메모리 주소  

공유 메모리 주소(16 진수) 

１축 ２축 
내용 

10Ah 11Ah 

10Bh 11Bh 

경과값 카운트 

(앱솔루트) 

부호 포함 32bit 

-2,147,483,648~ 

        +2,147,483,647
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4.5.2 경과값 읽어내기 
 

위치 결정 유닛의 공유 메모리에서 경과값을 읽어내려면 응용 명령 [F150]을 

사용합니다.  

 

■명령 F150(READ)에 관해 

위치 결정 유닛의 메모리로부터 데이터를 읽어내는 명령입니다. 

 

 

 
설명 

[S1]에서 지정된 슬롯에 장착되어 있는 유닛의 공유 메모리에 저장되어 있는 데이터를 

[S2]에서 지정하는 주소로부터 [n] 워드 분량을 읽어 내고 [D]에서 지정한 CPU 유닛 

영역에 저장합니다.  

 

■지정한 주소에 관해  

데이터 경과값은 32비트 데이터로 저장되어 있습니다.  

공유 메모 주소(16 진수) 

１축 ２축 
내용 

10Ah 11Ah 

10Bh 11Bh 

경과값 카운트 

(앱솔루트) 

부호 포함 32bit 

-2,147,483,648~ 

+2,147,483,647 

 

■프로그램 예 

임의의 데이터 레지스터에 경과값을 읽어내는 경우 
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4.5.3 경과값 기록 
 

위치 결정 유닛의 공유 메모리로 기록 시에는 명령(F151)을 사용합니다.  

 

■명령 F151(WRT)에 관해 

위치 결정 유닛의 메모리에 데이터를 기록하는 명령입니다.  

 

 
 
설명 

[S1]에서 지정된 CPU 유닛 영역의 내용 [n] 워드 분량을 [S2]에서 지정된 슬롯에 실 

장착되어 있는 유닛의 공유 메모리 [D]에 지정된 주소를 선두로 저장합니다. 

 

■지정한 주소에 관해 

데이터 경과값은 32비트 데이터로 저장되어 있습니다.  

공유 메모리 주소(16 진수) 

１축 ２축 
내용 

10Ah 11Ah 

10Bh 11Bh 

경과값 카운트 

(앱솔루트) 

부호 포함 32bit 

-2,147,483,648~ 

+2,147,483,647 

 

주의: 

   경과값 입력은 정지 중에 시행해 주십시오. 

 

■프로그램 예 

경과값 영역에 0<제로>를 입력할 경우 
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5장  
전원 ON/OFF와 기동 
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5.1 안전 회로 설계에 관하여 
 

안전 회로의 예  

리미트 오버 스위치 설치  

 
위치 결정 유닛

모터 드라이버

모터

외부 안전 회로 위치 결정 유닛으로 입력

CCW구동 금지
스윗치

리미트
오버
스윗치

리미트
오버
스윗치 CW구동 금지

스윗치

 
 

위치 결정 유닛에 의한 안전 회로  

리미트 오버 스위치를 위 그림처럼 설치합니다. 위치 결정 유닛의 리미트(+) 입력, 

리미트(-) 입력에 접속합니다.  

 

외부 회로에 의한 안전 회로  

사용하고 있는 모터 업체가 추천하는 안전 회로를 설치하십시오.  
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5.2 전원을 공급하기 전에 
 

■전원 공급 전 확인 사항  

시스템 구성예  

 
위치 결정 유닛

모터
드라이버

모터

외부 안전 회로 위치 결정 유닛으로 접속

CCW구동 금지
스윗치

리미트
오버
스윗치

리미트
오버
스윗치 CW구동 금지

스윗치

PLC의 전원

1

4

5

2 3  
 

① 각 기기의 접속 확인  

각 기기가 설계대로 접속되어 있는 지 확인합니다.  

② 외부 안전회로 설치 확인  

외부 회로에 의한 안전 회로 리미트 오버 스위치의 배선과 설치가 확실히 설치되어 

있는 지 확인합니다.  

③ 위치 결정 유닛에 의한 안전회로 설치 확인 

위치 결정 유닛과 리미트 오버 스위치의 접속을 확인합니다. 

리미트 오버 스위치의 설치 상태도 확인합니다.  

④ 전원 투입 순서 설정 확인  

전원 투입 순서가 [전원 투입의 순서]에 맞게 수행되도록 설정되어 있는지 

확인합니다. 

⑤ CPU 모드 전환 스위치 확인  

CPU는 PROG. 모드로 설정해 두십시오. RUN 모드에서는 부주의에 의해 동작할 

경우가 있습니다.  

 

주의: 

 PLC의 전원을 넣었을 때, 공유 메모리의 내부 데이터는 0클리어되어 있습니다. 

위치 결정 유닛 각 동작의 기동 접점이 OFF로 되어 있는 지 확인합니다. ON일 

경우 공유 메모리로 데이터 설정이 시행되어 있지 않으면, 위치 결정 유닛은 

설정값 오류가 발생합니다.   
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5.3 전원 공급 순서 
 

위치 결정 유닛을 장착한 시스템에 전원을 공급할 때는, 접속되어 있는 외부 기기의 

성능이나 상태를 고려하여 예상 밖의 동작이 일어나지 않도록 충분히 주의하십시오.  

 

5.3.1 전원 공급 순서 
 

순서 

1. PLC에 접속되어 있는 출력기기용 전원 ON  

(라인 드라이버 출력 또는 오픈 콜렉터 출력용 전원을 포함) 

 2. PLC 전원 ON  

 3. 모터 드라이버용 전원 ON  

 
위치 결정 유닛

1　PLC에 접속되고 있는
     입출력 기기용의 전원

2　PLC의 전원
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5.3.2 전원 공급 중단 순서 
 

순서 

1. 모터 회전이 정지되어 있는 지 확인하고, 모터 드라이버용 전원 OFF 

2. PLC 전원 OFF  

3. PLC에 접속되어 있는 입출력기기용 전원 OFF  

(라인 드라이버 출력 또는 오픈콜렉터 출력용 전원을 포함) 

 

위치 결정 유닛

2　　PLC의 전원

1　　

3　　PLC에 접속되고 있는
     입출력 기기용의 전원

 
 

 

재기동시 주의사항  

CPU 유닛을 초기화한 것만으로는 연산 메모리 내용은 초기화돼도, 위치 결정 유닛의 

공유 메모리는 그 내용을 계속 보존합니다.  

그 상태에서 위치 결정 조작을 계속하면 저장되어 있던 설정값으로 동작할 수가 

있습니다. 전원을 OFF하면 공유 메모리 내용이 지워집니다.  
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5.4 전원을 ON한 상태에서 확인  
 

■전원 공급 후의 확인 사항  

시스템 구성 예  

모터
드라이버

모터

ＣＣＷ구동 금지
스윗치

리미트 오버
스윗치 ＣＷ구동 금지

스윗치

위치 결정 유닛

리미트 오버
스윗치

원점 근방 스윗치

원점 스윗치

3

4

12
외부 안전 회로

위치 결정 유닛으로 접속
 

 

크게 아래의 4단계로 나눠 확인하십시오.  

 

5.4.1 외부 안전 회로의 확인 
 

외부 회로에 의한 CW, CCW 구동 금지 스위치 입력으로, 모터 드라이버의 전원이 끊긴 

것을 확인하는 등, 모터 업체에서 추천하는 안전 회로를 확인합니다.  

 

5-6 



5.4.2 위치 결정 유닛에 의한 안전 회로의 확인  
 

순서１ 

위치 결정 안전 회로용 리미트 오버 스위치를 강제 조작하여, 위치 결정 유닛으로 

리미트 입력이 정상적으로 전달되는 지 확인합니다. 

리미트 입력 상태를 입력 접점에서 확인하실 수 있습니다. 또한 리미트 입력 유효 

논리는 프로그램 제어 코드로 변경 가능합니다.  

 

순서２ 

필요에 따라 프로그램을 입력하여 JOG 운전하고, 리미트 입력을 강제 조작하여 

모터가 정지하는 것을 확인합니다.  

 

순서３ 

JOG 운전 동작에서 리미트 오버 스위치가 정상적으로 작동하는지 확인합니다.  

 
위치 결정 유닛

모터 드라이버로

리미트 오버
스윗치

리미트 오버
스윗치

위치 결정 유닛으로 접속  
 

5.4.3 회전・ 이동 방향 및 이동 거리 확인 
 

순서１ 

 JOG 운전 또는 자동 가감속 운전에서, 회전・이동 방향이 올바른지 확인합니다.  

 

확인 포인트 

회전 방향은 드라이버 선 연결과 위치 결정 유닛 공유 메모리의 제어 코드 설정 

및 프로그램에 의한 설정 데이터로 결정됩니다.  

 

순서２ 

 지정 펄스수에서 이동 거리가 설계대로 되어 있는 지 확인합니다.  

 

확인 포인트 

이동 거리는 볼 스크류 피치, 감속 기어비, 드라이버의 전류체배비, 프로그램 펄스 

설정 수 등으로 결정됩니다.  

모터
드라이버

위치 결정 유닛

모터

테이블

볼 나사

지정 출력 펄스 수로 이동거리와 이동
방향이 설계대로 인지 확인
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5.4.4 원점 근방 스위치 및 원점 스위치의 동작 확인  
 

순서１ 

원점 입력, 원점 근방 입력을 강제 조작하여, 위치 결정 유닛 본체의 동작 표시 

LED가 점등하는지 확인합니다. 아울러 프로그래밍 툴로 입력접점 X□６・X□7을 

위치 결정 유닛 본체의 동작 표시 LED의 점등을 확인합니다. 

 

순서２ 

원점 복귀 프로그램을 입력하고, 실제로 원점 복귀 동작을 시켜서 원점 근방 

입력으로 감속 동작이 작동하는지 확인합니다.  

 

확인 포인트 

원점 입력 및 원점 근방 입력의 입력 유효 논리는 프로그램 제어 코드로 

결정됩니다.  

 

순서３ 

JOG 운전과 원점 복귀 운전을 반복하여 원점 정지 위치가 올바른지 확인합니다.  

 

확인 포인트 

원점 근방 입력・원점 입력의 위치나 복귀 속도에 따라서 원점 정지 위치가 

올바르지 않을 수도 있습니다. 

 

순서４ 

원점 정지 위치가 올바르지 않을 경우에는 원점 근방 입력의 위치를 변경하거나 

원점 복귀 속도를 낮춰 원점 위치를 조정합니다. 

 
위치 결정 유닛

원점 스윗치 원점 근방 스윗치

원점 정지 위치가 어긋나지 없았는지 확인

 
주의: 

위치 결정 유닛 운전 중에 CPU 유닛을 RUN→PROG.로 전환하면, 감속 정지가 

시행됩니다.  
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6장  
자동 가감속 제어 

(E점 제어: 1속의 가감속) 
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6.1 샘플 프로그램 
6.1.1 인크리먼트<상대값 제어>:플러스 방향 

 

이동량 설정 방식을 인크리먼트로 설정한 후 경과값이 증가하는 모터의 회전 방향을 

플러스 방향으로 하고 있습니다. 

모터
드라이버

위치 결정 유닛2축타입

모터

테이블

볼 나사

（＋측）（－측）

10000펄스

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■펄스 출력도  
(공유 메모리 설정 내용)

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

10000펄스

f [pps]

E점제어 기동 접점

카운트＋

기동 시 카운트 수 정지 시 카운트 수

80

 
 

■각 플러그의 동작 

・펄스 출력 중 플러그(X100)는 E점 제어 기동 시에 ON이 되며 펄스 출력을 완료하면 

OFF가 됩니다 

・ 펄스 출력 완료 플러그(X101)는 펄스 출력이 완료되면 ON이 되고 다음으로 E점 제어, 

P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 어느 한 

동작이 기동될 때까지 유지됩니다.  

・ 경과값은 위치 결정 유닛 내부의 카운터에 절대값으로 저장됩니다. 
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■공유 메모리 설정  

제어 파라미터  

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 
H80 주） 

＜인크리먼트・직선 가감속＞ 
<P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 

K1~K4,000,000 

*기동 속도보다 큰 값으로 

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0~K32,767 

위치 지령값[펄스] K10000 
K-2,147,483,648~ 

K2,147,483,647 

주) 리미트 오류가 발생할 경우 HO을 설정해 주십시오. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다.  

 

■프로그램  

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10 ,   H100

（ ED ）

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H109 에 기록

R0X0
（ DF ） 기동 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

Y100R0
1축째의 E점제어 기동

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8 위치 지령값

 
 

■프로그램 상의 주의점  

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  

 

・각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용할 수 있습니다. 다른 조건에서 

덮어쓰지 않도록 없도록 주의하십시오.  

・기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간, 위치 지령값의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 

경우에는 설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다.  

・기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다.  

・지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬록 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다.  
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6.1.2 인크리먼트<상대값 제어>:마이너스 방향  
 

이동량 설정 방식을 인크리먼트로 설정한 후 경과값이 증가하는 모터의 회전 방향을 

플러스 방향으로 하고 있습니다.  

모터
드라이버

위치 결정 유닛2축타입

모터

테이블

볼 나사

（＋측）（－측）

－10000펄스

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■펄스 출력도 
(공유 메모리 설정 내용)

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

-10000펄스

f [pps]

E점제어 기동 접점

카운트＋

기동 시 카운트 수 정지 시 카운트 수

80

 
 

■각 플러그의 동작 

・ 펄스 출력 중 플러그(X100)는 E점 제어 기동 시에 ON이 되며, 펄스 출력을 완료하면 

OFF가 됩니다.  

・ 펄스 출력 완료 플러그(X101)는 펄스 출력이 완료되면 ON이 되고, 다음으로 E점 제어, 

P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 어느 한 

동작이 기동될 때까지 유지됩니다.  

・ 경과값은 위치 결정 유닛 내부의 카운터에 절대값으로 저장됩니다.  
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■공유 메모리 설정  

제어 파라미터 

설정 내용 
샘플 프로그램 예의 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 
H80 주） 

＜인크리먼트・직선 가감속＞ 
<P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 

K1~K4,000,000 

*기동 속도보다 큰 값으로 

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0~K32,767 

위치 지령값[펄스] K-10000 
K-2,147,483,648~ 

K2,147,483,647 

주）리미트 오류가 발생할 경우 HO을 설정해 주십시오. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다. 

 

■프로그램 

R1
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10 ,   H100

（ ED ）

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H109 에 기록

R1X1
（ DF ） 기동 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

R1
1축째의 E점제어 기동

F1    DMV    ,    K  -10000    ,   DT 8 위치 지령값

Y100

 
 

■프로그램 상의 주의점  

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다. 

  

・각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용할 수 있습니다. 다른 조건에서 

덮어쓰지 않도록 주의하십시오.  

・ 기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간, 위치 지령값의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 

경우에는 설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 

・ 기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다.  

・지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다.  
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6.1.3 앱솔루트<절대값 제어> 
 

이동량 설정 방식을 앱솔루트로 설정한 후 경과값이 증가하는 모터의 회전 방향을 

플러스 방향으로 하고 있습니다. 

모터
드라이버

위치 결정 유닛2축타입

모터

테이블

볼 나사

（＋측）（－측） （１００００） （２５０００）

현재 위치가 어느 위치에 있든지,
”25000”의 위치로 이동

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

 

■펄스 출력도  
(공유 메모리 설정 내용)

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

15000펄스

f [pps]

E점제어 기동 접점

카운트＋

기동 시 카운트 수 정지 시 카운트 수

81

 
 

■각 플러그의 동작  

・펄스 출력 중 플러그(X100)는 E점 제어 기동 시에 ON이 되며, 펄스 출력을 완료하면 

OFF가 됩니다.  

・ 펄스 출력 완료 플러그(X101)는, 펄스 출력이 완료되면 ON이 되고, 다음으로 E점 제어, 

P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 어느 한 

동작이 기동될 때까지 유지됩니다. 

・경과값은 위치 결정 유닛 내부의 카운터에 절대값으로 저장됩니다.  
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터 

설정 내용 
샘플 프로그램 예의 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 
H81 주） 

＜앱솔루트・직선 가감속＞ 
<P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 

K1~K4,000,000 

*기동 속도보다 큰 값으로 

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0~K32,767 

위치 지령값[펄스] K25000 
K-2,147,483,648~ 

K2,147,483,647 

주）리미트 오류가 발생한 경우 H1을 설정해 주십시오. 

리미트 입력 유효논리를 변경할 수 있습니다. 

 

■프로그램 

R2
F1    DMV    ,    H         81    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10 ,   H100

（ ED ）

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H109 에 기록

R2X2
（ DF ） 기동 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

Y100R2
1축째의 E점제어 기동

F1    DMV    ,    K   25000    ,   DT 8 위치 지령값

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다. 

  

・ 각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은, 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용할 수 있습니다. 다른 조건에서 

덮어쓰지 않도록 주의하십시오.  

・ 기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간, 위치 지령값의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 

경우에는 설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 

・ 기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다.  

・지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬록 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다.  
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6.2 E점 제어 동작의 흐름 
 

■Ｅ점 제어: 1속의 가감속  

・E점 제어 기동 접점(EST)을 ON하면, 지정한 데이터 테이블에 따라 자동적으로 

1속의 가감속 제어를 수행합니다.  

  

슬롯0에 장착하고 있는 경우  

 

동작 예  

E점 제어를 위한 접점을 ON하면 설정에 따라 가감속을 시행, 이동, 정지합니다.  

동작에 필요한
　　 　데이터

실행되는
E점 제어

CPU→Y100

CPU←X100

CPU←X101

f [pps]

t [ms]

b

d

c

d

e

제어 코드

기동 속도

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

 
※ 래더 프로그램으로 Y100을 ON하면 1축째 모터가 가속을 시작합니다.  

입력 X100은 동작 중을 표시하는 BUSY 플러그이며, X101은 동작 완료를 표시하는   

EDP 플러그입니다. 완료 후 EDP 플러그는 다음 동작 요구가 주어질 때까지 ON 

상태를 유지합니다.  

 

설정에 필요한 데이터 

이하 데이터를 공유 메모리의 소정 주소에 기록할 필요가 있습니다. 동일한 동작을 

반복할 경우 재설정을 할 필요가 없습니다. 제어 코드를 변경하지 않는 경우는 전원 

공급 후 한 번만 기록하면 설정값을 유지하므로 기동 시마다 설정할 필요가 없습니다.  

 

5종류의 데이터로 동작을 결정합니다.   

・제어 코드   

・기동 속도   

・목표 속도   

・가감속 시간  

・위치 지령값 
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■동작의 단계 

단계 1 준비 

동작을 하기 위해 미리 데이터를 공유 메모리로 전송시켜 놓습니다.  

a 제어 코드

e 위치 지령값

d 가감속 시간

c 목표 속도

b 기동 속도

E점 제어 기동을
위한 데이터

F151
공유 메모리

 
 

단계 2 동작 실행  

E점 제어용 접점 Y100을 ON으로 하는 동작을 개시합니다. 

제어 코드에 따라 S자 가감속 또는 직선 가감속이 결정됩니다. 

기동 속도에서 목표 속도까지 가감속 시간으로 가속하고, 기동 속도까지 감속합니다.  

이 이동량은 위치 지령값으로 결정됩니다.  

f［pps］

t［ms］

ON

X0 Y100

E점 제어
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6.3 E점 제어 전후 입출력 접점의 움직임 
 

 

 

 

■Ｅ점 제어 기동 접점(Ｙ△０)  

① 위치 결정 유닛에 기록되어 있는 파라미터를 바탕으로 E점 제어를 기동합니다. 

② 펄스 출력 중 플러그(X□0)가 ON으로 되어 있는 동안에는 기동되지 않습니다. 

(이미 기동되고 있습니다)  

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

 

■펄스 출력 중 플러그(X□０) 

 ① E점 제어가 기동된 후 그 다음 스캔에 ON이 되며, 펄스 출력을 완료하면 OFF가 

됩니다.  

② 이 신호가 ON으로 되어 있는 동안에는 다른 동작을 수행할 수 없습니다(강제 

정지, 감속 정지 제외). 

③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

＊이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀의 각 

동작에 공통됩니다(펄서 입력 운전 제외). 

 

■펄스 출력 완료 플러그(X□１)  

① 펄스 출력이 완료되면 ON이 되며, 다음으로 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 

위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 한 동작이 기동될 때까지 유지 

됩니다.  

② 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

 ＊이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전의 

각 동작에 공통됩니다.  
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6.4 리미트 입력 시 동작 
 

리미트(+)입력, 리미트(-)입력이 ON이 되었을 경우, E점 제어는 아래의 동작을 

보입니다. 

 

조건 방향 리미트 상태 동작 

리미트（＋）입력：ＯＮ 기동 불가, 오류 발생 
정전 

리미트（－）입력：ＯＮ 기동 불가, 오류 발생 

리미트（＋）입력：ＯＮ 기동 불가, 오류 발생 

E점 제어  

기동 시 
역전 

리미트（－）입력：ＯＮ 기동 불가, 오류 발생 

정전 리미트（＋）입력：ＯＮ 정지, 오류 발생 E점 제어  

동작 중 역전 리미트（－）입력：ＯＮ 정지, 오류 발생 
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7장  
자동 가감속 제어 

(P점 제어: 다단계 가감속) 
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7.1 샘플 프로그램  
7.1.1 인크리먼트<상대값 제어>: 플러스 방향 

 

이동량 설정 방식을 인크리먼트로 한 후, 경과값이 증가하는 모터의 회전 방향을 플러스 

방향으로 하고 있습니다.   

 

모터
드라이버

위치 결정 유닛2축타입

모터

테이블

볼 나사

（＋측）（－측）

26000펄스

WX10
WX11
WY10
WY11

  
 

■펄스 출력도 

CPU←X101
　 (EDP)

CPU←X100
      (BUSY)

CPU←X10A
        (CEN)

CPU→Y101
         (PST)

P점제어 기동 접점

[pps]

100 100 500

36000

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

80H 제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]
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■공유 메모리 설정 

샘플 프로그램 예 설정값 제어 파라미터 

설정 내용 １속째 ２속째 ３속째 
설정 가능 범위 

제어 코드 

H80 주） 

인크리먼트 ・

직선 가감속

동좌 동좌 <P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 동좌 동좌 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K5000 K20000 K500 

K1~K4,000,000 

*1속째 목표 속도는 기동 

속도보다 큰 값으로 설정 

가감속 시간[ms] K100 K100 K500 K0~K32,767 

위치 지령값[펄스] K5000 K15000 K6000 
K-2,147,483,648~ 

K2,147,483,647 

주）리미트 오류가 발생할 경우 HO을 설정해 주십시오. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다  
 

■프로그램 

R36
F0     MV    ,    H        1     ,    WR     0

F101    SHL    ,    WR    0    ,    K 1

R36X6
（ DF ） 기동 조건

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10  , H100

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H109 에 기록

（ ED ）

Y101R36

X100

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 8

X10A
（ DF ）

F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

R0
（ DF ）

F1    DMV    ,    K   20000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   15000    ,   DT 8

R1
（ DF ）

F151   WRT   ,   K0  ,  DT4   ,  K6  ,  H104

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT4 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H104 ~ H109 에 기록

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K     6000    ,   DT 8

R2
（ DF ）

F151   WRT   ,   K0  ,  DT4   ,  K6  ,  H104

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT4 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H104 ~ H109 에 기록

쉬프트레지스터
리셋트

쉬프트 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

공유 메모리 기록

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

공유 메모리 기록

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

공유 메모리 기록

P점제어 기동

펄스 출력중 플러그
BUSY가 아님을 확인

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  
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7.1.2 인크리먼트<상대값 제어>:마이너스 방향  
 

이동량 설정 방식을 인크리먼트로 한 후, 경과값이 증가하는 모터의 회전 방향을 플러스 

방향으로 하고 있습니다.  

모터
드라이버

위치 결정 유닛2축타입

모터

테이블

볼 나사

（＋측）（－측）

－26000펄스

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

 

■펄스 출력도  

카운트＋

CPU←X101
　 (EDP)

CPU←X100
     (BUSY)

CPU←X10A
       (CEN)

CPU→Y101
        (PST)

[pps]

-5000
펄스

-6000
펄스

-15000펄스

100 100 500 [ms]

36000

80 제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

P점제어 기동 접점

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]
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■공유 메모리 설정  

샘플 프로그램 열의 설정값 제어 파라미터 

설정 내용 １속째 ２속째 ３속째 
설정 가능 범위 

제어 코드 

H80 주) 

인크리먼트 

직선 가감속 

동좌 동좌 <P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 동좌 동좌 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K5000 K20000 K500 

K1~K4,000,000 

*1속째 목표 속도는 기동 

속도보다 큰 값으로 설정 

가감속 시간[ms] K100 K100 K500 K0~K32,767 

위치 지령값[펄스] K-5000 K-15000 K-6000 
K-2,147,483,648~ 

K2,147,483,647 

주）리미트 오류가 발생할 경우 H0을 설정합니다. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다  

 

■프로그램 

R37
F0     MV    ,    H        1     ,    WR     1

F101    SHL    ,    WR    1    ,    K 1

R37X7
（ DF ） 기동 조건

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10  , H100

（ ED ）

Y101R37

X100

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K    -5000    ,   DT 8

X10A
（ DF ）

F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

R10
（ DF ）

F1    DMV    ,    K   20000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K  -15000    ,   DT 8

R11
（ DF ）

F151   WRT   ,   K0  ,  DT4   ,  K6  ,  H104

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K    -6000    ,   DT 8

R12
（ DF ）

F151   WRT   ,   K0  ,  DT4   ,  K6  ,  H104

제어 코드

기동 속도

목표 속도

가감속 시간

是帖 走敬葵

공유 메모리 기록

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

공유 메모리 기록

P점제어 기동

펄스 출력중 플러그
BUSY가 아님을 확인

쉬프트레지스터
리셋트

쉬프트 조건

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H109 에 기록

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

공유 메모리 기록

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT4 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H104 ~ H109 에 기록

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT4 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H104 ~ H109 에 기록

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  
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7.1.3 앱솔루트<절대값 제어>  
 

이동량 설정 방식을 앱솔루트로 한 후, 경과값이 증가하는 모터의 회전 방향을 플러스 

방향으로 하고 있습니다. 

 

 

모터
드라이버

위치 결정 유닛2축타입

모터

테이블

볼 나사

（＋측）（－측）

현재 위치
+5000

절대 위치
+31000

WX10
WX11
WY10
WY11

  
 

 

■펄스 출력도 

CPU←X101
　 (EDP)

CPU←X100
     (BUSY)

CPU←X10A
        (CEN)

CPU→Y101
        (PST)

[pps]

5000
펄스

6000
펄스

15000펄스

100 100 500 [ms]

5000

81 제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

P점제어 기동 접점

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]
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■공유 메모리 설정  

샘플 프로그램 예 설정값 제어 파라미터 

설정내용 １속째 ２속째 ３속째 
설정 가능 범위 

제어 코드 

H81 주） 

앱솔루트 

직선 가감속

동좌 동좌 <P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 동좌 동좌 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K5000 K20000 K500 

K1~K4,000,000 

*1속째 목표 속도는 기동 

속도보다 큰 값으로 설정

가감속 시간[ms] K100 K100 K500 K0~K32,767 

위치 지령값[펄스] K10000 K25000 K31000 
K-2,147,483,648~ 

K2,147,483,647 

주）리미트 오류가 발생할 경우 H1을 설정합니다. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다  

 

■프로그램 

F101    SHL    ,    WR    2    ,    K 1

R38X8
（ DF ） 기동 조건

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10  , H100

（ ED ）

Y101R38

X100

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

X10A
（ DF ）

F1    DMV    ,    H         81    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

R20
（ DF ）

F1    DMV    ,    K   20000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   25000    ,   DT 8

R21
（ DF ）

F151   WRT   ,   K0  ,  DT4   ,  K6  ,  H104

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   31000    ,   DT 8

R22
（ DF ）

F151   WRT   ,   K0  ,  DT4   ,  K6  ,  H104

R38
F0     MV    ,    H        1     ,    WR     2 쉬프트레지스터

리셋트

쉬프트 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

공유 메모리 기록

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

공유 메모리 기록

P점제어 기동

펄스 출력중 플러그
BUSY가 아님을 확인

R38
F1    DMV    ,    K      0     ,    DT   100

 경과값 리셋트
F151    K0   ,   DT100   ,   K2   ,   H10A

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H109 에 기록

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

공유 메모리 기록

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT4 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H104 ~ H109 에 기록

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT4 ~ DT9 까지의 10 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H104 ~ H109 에 기록

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  
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7.2 P점 제어 동작의 흐름 
 

■P점 제어 다단계의 가감속 

・기동접점을 ON하면, 지정한 데이터 테이블 설정에 따라 가감속을 반복해서 정지합니다.  

・기동시와 정지시 사이에 복수의 가감속 동작을 설정할 수 있습니다.  

・S자 가감속을 선택할 수도 있습니다. S자의 종류는 Sin 곡선, 2차 곡선, 사이클로이드 

곡선, 3차 곡선 중에서 선택 가능합니다.  

・가감속 시간은 이동 포인트 별로 설정 가능합니다.  

 

 4축 타입 위치 결정 유닛을 슬롯 0에 장착하고 있는 경우  

동작 예 

P점 제어 기동의 접점을 ON하면, 설정에 따라서 가감속을 반복합니다.  

재설정 가능 재설정해서 OFF된 재설정 없음

CPU → Y101
　　　 　(PST)

CPU ← X100
　　 　(BUSY)

CPU ← X101
　　 　 (EDP)

CPU ← X10A
　　 　 (CEN)

t [ms］

f [pps］

실행된
P점 제어

A CB

제어 코드

기동 속도

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

동작에 필요한
데이터

1

2

3

4

5

3

4

5

3

4

5

3

4

5
3

4 4

3

5 52

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

목표 속도

가감속 시간

위치 지령값

 
 

※래더 프로그램으로 Y101을 ON하면 1축째 모터가 가속을 시작합니다.  

입력 X0은 동작 중을 표시하는 BUSY 플러그이며, X101은 동작 완료를 표시하는 EDP 

플러그입니다. 완료 후 EDP 플러그는 다음 동작 요구가 주어질 때까지 ON 상태를 

유지합니다.  

 

설정에 필요한 데이터  

아래와 같이 데이터를 실행하는 동작 순으로 공유 메모리의 특정 주소에 기록할 필요가 

있습니다.  

그림처럼 A~C 부분으로 구성된 P점 제어에서 그 동작과 처리에 관해 설명합니다.  

[Ａ] 부분 [Ｂ][C] 부분 

5종류 데이터로 동작을 결정합니다. 3종류 데이터로 동작을 결정합니다. 

・제어 코드 ・목표 속도 

・기동 속도 ・가감속 시간 

・목표 속도 ・위치 지령값 

・가감속 시간 

・위치 지령값 
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■동작 단계 

단계 1 준비  

[Ａ] 부분 동작을 하기 위해 미리 데이터를 공유 메모리로 전송해 놓습니다.  

제어 코드

가감속 시간

목표 속도

기동 속도

위치 지령값

공유 메모리

F151

A 를 위한 데이터

1

2

3

4

5

 
 

단계 2 [Ａ] 동작 실행: 

P점 제어용 접점 Y101을 ON으로 하는 동작을 개시합니다. 

(이 때 XA가 ON이 됩니다. X10A가 ON이 되면 [Ｂ] 동작을 위한 데이터를 공유 

메모리로 전송합니다. 전송 후 X10A는 OFF됩니다.) 

 

f［pps］

t［ms］

ON

X6 Y101

3

가감속 시간

목표 속도

위치 지령값

공유 메모리

B  를 위한 데이터

A

Step2

X10A
F151

4

5
 

 

 

7-9 



단계 3 [Ｂ] 동작 실행: 

[Ａ] 동작이 종료되면 [Ｂ] 조작으로 옮겨갑니다. 

이 때 X10A가 ON이 됩니다. X10A가 ON이 되면 [C] 동작을 위한 데이터를 공유 

메모리로 전송합니다. 전송 후 X10A는 OFF됩니다. 

 

f［pps］

t［ms］

가감속 시간

목표 속도

위치 지령값

공유 메모리

C  를 위한 데이터

B

Step3

X10A
F151

3

4

5

 
 

단계 4 [C] 동작 실행: 

[Ｂ] 동작이 종료되면 [C] 조작으로 옮겨갑니다. 

 

f［pps］

t［ms］

Step4

C

 
 

단계 5 [C] 동작 완료: 

[C] 동작 중에 다음 데이터가 설정되어 있지 않으므로, 자동적으로 완료됩니다.  

 

7-10 



7.3 P점 제어 전후 입출력 접점의 움직임 
 

 
 

 

■Ｐ점 제어 기동 접점(Ｙ△１) 

 ① 위치 결정 유닛에 기록되어 있는 파라미터를 바탕으로 P점 제어를 기동합니다  

 ② 펄스 출력 중 접점(X□0)이 ON으로 되어 있는 동안에는 기동되지 않습니다. 이미 

기동되고 있습니다. 

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

 

■설정값 변경 확인 플러그(X□Ａ) 

 ① P점 제어가 기동된 후 그 다음 스캔에 ON이 됩니다. 

 ② 다음으로 공유 메모리 기록 명령 F151이 실행되며, 공유 메모리에 새로운 

파라미터 유닛이 기록되면 OFF가 됩니다.  

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

 ＊이 접점은 P점 제어에 사용하나, 다른 제어 프로그램에서 겹쳐 쓰는 일이 없도록 

주의가 필요합니다. 다음 항목을 참조하십시오.  

 

■펄스 출력 중 플러그(X□０) 

 ① P점 제어가 기동된 후 그 다음 스캔에 ON이 되며, 펄스 출력을 완료하면 OFF가 

됩니다.  

 ② 이 신호가 ON으로 되어 있는 동안에는 다른 동작을 수행할 수 없습니다(강제 

정지, 감속 정지 제외).  

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

* 이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀의 각 

동작에 공통됩니다(펄서 입력 운전 제외). 

 

■펄스 출력 완료 플러그(X□１) 

 ① 펄스 출력이 완료되면 ON이 되며, 다음으로 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 

위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 한 동작이 기동될 때까지 

유지됩니다.  

 ② 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

 ＊ 이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전의 

각 동작에 공통됩니다.  
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7.4 P점 제어 프로그램 작성상의 주의 

7.4.1 설정값 변경 확인 플러그 X□Ａ에 관한 주의 
 

설정값 변경 확인 플러그는 아래와 같이 타이밍으로 ON/OFF하므로, 동일 타이밍으로 

공유 메모리 등이 덮어쓰지 않도록 인터록을 걸어 주십시오. 

 

 ● OFF→ON가 되는 조건  

  ＊P점 제어 및 E점 제어 기동시에 ON이 됩니다.  

  ＊다음 데이터를 기록할 수 있을 때에 ON이 됩니다.  

 

 ● ON→OFF가 되는 조건 

  ＊P점 제어 및 E점 제어 기동 후 펄스 출력 완료시에 OFF가 됩니다.  

  ＊공유 메모리 기록 명령 F151이 실행되어, 위치 결정 유닛의 공유 메모리에 

무언가 데이터가 기록되면 OFF가 됩니다.  

 

  ※기타 조건에서 F151이 기동되어서 설정값 변경 확인 플러그 X□Ａ가 바뀌는 

일이 없도록 각각 회로에 인터록을 걸어 주십시오.   

 

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

R0
（ DF ）

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

Y100R0

X0

R16
（ DF ）

X100

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 10 , H 100

X6

R16
F0     MV     ,     H         1    ,   WR    0

X10A
F101    SHL    ,     WR     0    ,    K 1（ DF ）

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   15000    ,   DT 8

（ DF ）

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 10  , H 100
R1

F1    DMV    ,    K   20000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 4  ,  K 6  , H 104

（ DF ）

R2
F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K     6000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 4  ,  K 6  , H 104

（ DF ）

（ ED ）

Y101R16

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

Y100R0

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 10 , H 100

R16
F0     MV     ,     H         1    ,   WR    0

X10A
F101    SHL    ,     WR     0    ,    K 1（ DF ）

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   15000    ,   DT 8

（ DF ）

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 10  , H 100
R1

F1    DMV    ,    K   20000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 4  ,  K 6  , H 104

（ DF ）

R2
F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K     6000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 4  ,  K 6  , H 104

（ DF ）

（ ED ）

Y101R16

R0
（ DF ）

X0 X6 X100

R16
（ DF ）

X6 X0 X100

인터록

인터록

E점 제어
프로그램

P점 제어
프로그램

 
 

P점 제어가 기동, 실행될 때, E점 제어에     P점 제어가 기동되고 있을 때에 E점 

E점 제어 프로그램이 기동되면, 접점        제어 프로그램을 기동하려고 해도, 

X10A가 변화해서 P점 제어 프로그램        인터록이 걸려 있기 때문에 E점 제어는 

동작에 영향을 주게 됩니다.                 기동이 안되므로 P점 제어 프로그램 

동작에 영향을 주지 않습니다. 
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7.5 리미트 입력 시의 동작 
 

리미트(+)입력, 리미트(-)입력이 ON이 되었을 경우, P점 제어는 이하의 동작을 

보입니다.  

 

조건 방향 리미트 상태 동작 

리미트(+) 입력: ON 기동불가, 오류 발생 
정전 

리미트(-) 입력: ON 기동불가, 오류 발생 

리미트(+) 입력: ON 기동불가, 오류 발생 

P점 제어 

기동시 
역전 

리미트(-) 입력: ON 기동불가, 오류 발생 

정전 리미트(+) 입력: ON 정지, 오류 발생 P점 제어  

동작 중 역전 리미트(-) 입력: ON 정지, 오류 발생 
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8장  
JOG 운전 
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8.1 샘플 프로그램 

8.1.1 JOG 운전(정전・ 역전) 
 

■외부 스위치로 정전・ 역전을 수행하기 위한 기본 프로그램 

경과값이 증가하는 모터의 회전 방향을 플러스 방향으로 하고 있습니다.  

 ・수동으로 기동 접점을 ON으로 하는 동안에 펄스를 출력합니다.  

 ・기동을 위한 접점은 정전용과 역전용이 있습니다.  

 

모터
드라이버

모터

（＋）측
（－）측

테이블

위치 결정 유닛2축타입

JOG역전용 스윗치

X1 X0

JOG정전용 스윗치

볼 나사

정전역전

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■펄스 출력도  

t [ms］

f [pps]

정전 역전

정전

역전

＋ －

CPU → Y103
　　　 　(JGF)

CPU → Y104
　　 　　(JGR)

CPU ← X100
　　    (BUSY)

CPU ← X101
　　 　(EDP)

JOG정전 기동

JOG역전 기동

100

500

10000

접점을 OFF가 된 시점에서 감속 동작 개시

K　10000

K        500

H 80

K 100

100h
101h
102h
103h
104h
105h
106h
107h

（공유 메모리 설정 내용）

제어 코드

기동 속도  fs  [pps]

목표 속도  ft  [pps]

가감속 시간  Ac  [ms]
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■공유 메모리 설정  

제어 파라미터  

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 
H80 주) 

＜직선 가감속을 지정＞ 
<16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 

K1~K4,000,000 

*기동 속도보다 큰값으로 

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0~K32,767 

주）리미트 에러가 발생할 경우 H0을 설정합니다. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다. 

 

■프로그램 

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

（ ED ）

제어 코드

기동 속도

목표 속도

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K 8 ,   H100 공유 메모리 기록

가감속 시간

X1

R0X0
（ DF ）

X100
기동 조건

（ DF ）
X100

Y103

Y103X0
（ DF ）

X100
JOG정전 기동

R1

Y104

Y104X1
（ DF ）

X100
JOG역전 기동

R1

X1

R1X0
（ DF/ ）

（ DF/ ）

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT7 까지의 8 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H107 에 기록

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우 제어 코드로 리미트 입력 유효 

논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 리미트 

오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  
 

・각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 위치 결정 운전, 

원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용할 수 있습니다. 다른 조건에서 동일한 

타이밍에 덮어쓰지 않도록 주의하십시오.  

・기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간의 각 값이 설정 가능 범위를 초과할 경우에는 

설정값 에러가 발생하여 기동되지 않습니다.  

・기동 접점 번호는, 유닛의 축 수나 장착 위치에 따라 달라집니다.  

・지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬록 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다.  

・동일 타이밍으로 정전과 역전이 기동되었을 경우, 정전을 우선 시 합니다. 어느 한쪽이 

먼저 기동되고 있었을 경우에는 먼저 기동되고 있었던 방향을 우선 시 합니다.  

・감속 중에 재 기동을 걸었을 경우, 동일한 방향이라면 다시 가속 동작을 시작합니다. 
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8.1.2 JOG 운전(정전・ 역전・ 속도 전환) 
 

■외부 스위치로 정전・ 역전을 수행하기 위한 기본 프로그램 

 경과값이 증가하는 모터의 회전방향을 플러스 방향으로 하고 있습니다.  

 ・수동으로 기동 접점을 ON으로 하는 동안에 펄스를 출력합니다.  

 ・기동을 위한 접점은 정전용과 역전용이 있습니다.  

 ・아래 그림 예에서 고속과 저속은 선택 스위치 입력에 의해 전환됩니다. 

모터
드라이버

모터

（＋）측
（－）측

테이블

위치 결정 유닛2축타입

JOG역전용 스윗치

X0 X1

JOG정전용 스윗치

볼 나사

정전역전

X2

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

 

■펄스 출력도  

t [ms］

f [pps]

정전 역전

정전

역전

＋ －

CPU → Y103
　　　 　(JGF)

CPU → Y104
　　 　　(JGR)

CPU ← X100
　　    (BUSY)

CPU ← X101
　　 　(EDP)

JOG정전 기동

JOG역전 기동

100

500

10000

접점을 OFF가 된 시점에서 감속 동작 개시

K　10000

K        500

H 80

K 100

100h
101h
102h
103h
104h
105h
106h
107h

（공유 메모리 설정 내용）

5000

제어 코드

기동 속도  fs  [pps]

목표 속도  ft  [pps]

가감속 시간  Ac  [ms]
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■공유 메모리 설정  

샘플 프로그램 예의 설정값 제어 파라미터  

설정 내용 저속 설정 고속 설정 
설정 가능 범위 

제어 코드 
H80 주) 

＜직선 가감속을 지정＞ 
<16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K5000 K10000 

K１~K4,000,000 

*기동 속도보다 큰값으로 

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0~K32,767 

주）리미트 에러가 발생할 경우 H0을 설정합니다. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다. 

 

■프로그램 

（ ED ）

가감속 시간

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

제어 코드

기동 속도

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K 8 ,   H100 공유 메모리 기록

X1

R0X0
（ DF ）

X100
기동 조건

（ DF ）
X100

Y103

Y103X0
（ DF ）

X100
JOG정전 기동

R1

Y104

Y104X1
（ DF ）

X100
JOG역전 기동

R1

X1

R1X0
（ DF/ ）

（ DF/ ）

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

목표 속도＜저속＞

목표 속도＜고속＞

X2 R0

X2 R0

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT7 까지의 8 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H107 에 기록

 
 

■ 프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우 제어 코드로 리미트 입력 유효 

논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 리미트 

오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  

 

・각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 위치 결정 운전, 

원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용할 수 있습니다. 다른 조건에서 동일한 

타이밍에 덮어쓰지 않도록 주의하십시오.  

・기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간의 각 값이 설정 가능 범위를 초과할 경우에는 

설정값 에러가 발생하여 기동되지 않습니다.  

・기동 접점 번호는, 유닛의 축 수나 장착 위치에 따라 달라집니다.  

・지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다. 

・동일 타이밍으로 정전과 역전이 기동되었을 경우, 정전이 우선 시 됩니다. 어느 한쪽이 

먼저 기동되고 있었을 경우에는 먼저 기동되고 있었던 방향을 우선 시 합니다.  
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8.2 JOG 운전 동작의 흐름 
 

■JOG 운전 

0에 장착하고 있는 경우 

 

동작 예  

정전을 위해 접점을 ON하면, 설정에 따라서 정전으로 가속을 수행, 이동하며, OFF하면 

설정에 따라서 감속을 수행, 정지합니다.  

역전을 위해 접점을 ON하면, 설정에 따라서 역전으로 감속을 수행, 이동하며, OFF하면 

설정에 따라서 감속을 수행, 정지합니다. 

t [ms］

f [pps] 정전 역전

＋ －

CPU → Y103
　　　 　(JGF)

CPU → Y104
　　 　　(JGR)

CPU ← X100
　　    (BUSY)

CPU ← X101
　　 　(EDP)

JOG정전 기동

JOG역전 기동

b

d

a 제어 코드

b 기동 속도

d 가감속 시간

c 목표 속도

b

ddd

c c

동작에 필요한
          데이터

 
 

※ 래더 프로그램으로 Y43을 ON하면 1축째 모터가 정전으로 목표 속도까지 가속을 

시작합니다. OFF하면 감속해서 정지합니다. 

역전 역시 마찬가지로 Y44를 ON/OFF하여 시행할 수 있습니다. 

입력 X0은 동작 중을 표시하는 BUSY 플러그입니다. X1은 동작 완료를 표시하는   

EDP 플러그로 다음 동작 요구가 주어질 때까지 ON 상태를 유지합니다.  

 

설정에 필요한 데이터 

이하 데이터를 공유 메모리의 특정 주소에 기록할 필요가 있습니다. 제어 코드를 

변경하지 않는 경우, 전원 공급 후 한 번만 기록하면 설정값을 유지하므로, 기동 시마다 

설정할 필요는 없습니다.  

 

4종류 데이터로 동작을 결정합니다.  

 ・제어 코드  

 ・기동 속도  

 ・목표 속도  

 ・가감속 시간  
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■동작 단계  

단계 1 준비  

동작을 하기 위해 미리 데이터를 공유 메모리로 전송시켜 놓습니다.  

a 제어 코드

d 가감속 시간

c 목표 속도

b 기동 속도

JOG 운전을
위한 데이터

F151
공유 메모리

 
 

단계 2 동작 실행  

정전 

정전용 기동 접점 43을 ON으로 합니다.  

f［pps］

t［ms］

X0 Y103JOG정전용
스윗치

(X0)

JOG역전용
스윗치

정전

ON OFF

OFF→ON→OFF

 
 

역전 

역전용 기동 접점 Y44를 ON으로 합니다.  

f［pps］

t［ms］

X1 Y104JOG정전용
스윗치

(X1)

JOG역전용
스윗치

역전

ON OFF

OFF→ON→OFF

 
 

제어 코드에 따라 S자 가감속 또는 직선 가감속이 결정됩니다.  

기동용 접점이 ON이 되면 기동 속도에서 목표 속도까지 가감속 시간으로 가속해서 

이동합니다. OFF로 하면 감속하다가 기동 속도에 도달하면 정지합니다.  
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8.3 운전 중 속도 변경  
 

■JOG 운전 중의 속도 변경 지정 방법 

 ・JOG 운전 중에 속도를 변경할 경우, JOG 운전 기동 후에 공유 메모리의 [목표 

속도]만이 덮어쓰지 않도록 프로그램합니다.  

모터
드라이버

모터

（＋）측
（－）측

테이블

위치 결정 유닛2축타입

JOG정전용 스윗치

X0 X1

JOG역전용 스윗치

볼 나사

정전역전

X2

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

 

■펄스 출력도  

 

H　 80
K   500

고속저속

CPU→Y103
　　　(JGF)

CPU←X2

JOG정전 기동

JOG 속도 변환

f [pps]

10000

5000

500

t [ms]50 약 55.6 약 105.6

K 5000
K     50

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

100h

104h
106h

102h

108h

（공유 메모리 설정 내용）

K 10000 목표 속도 ft [pps]
104h
106h

 
주)JOG 운전중일 때 목표 속도를 변경할 수 있는 것은 직선 가감속 뿐입니다. 

S자 가감속 선택 시, 기록된 목표 속도는 무시됩니다. 

또한 JOG 기동 접점 ON→OFF 시의 감속 중에는 목표 속도를 변경하지 마십시오.  
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■샘플 프로그램  

R0

（ DF ）

X0
（ DF ）

X100

X1 X100

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

JOG기동

제어 코드

기동 속도

초속까지의
가감속도 시간

목표 속도＜저속＞

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0   ,   K8   ,H100

（ DF ）

X2
F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT4

F151   WRT  ,  K0  ,  DT4  ,  K2  ,  H104
Y103X0

（ DF ）

X100

Y103

R1

Y104X1
（ DF ）

X100

Y104

R1

R1X0
（ DF/ ）

X1
（ DF/ ）

（ ED ）

공유 메모리 기록

JOG정전 기동

JOG역전 기동

목표 속도＜고속＞

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT7 까지의 8 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H107 에 기록

 
 

■속도 변경 시의 가감속 시간 

・ JOG 운전 중에 JOG 속도를 변경할 경우, 속도 변경 시의 가감속 시간 지정은 

불가능합니다.  

・ 가감속 시간은 기동 속도에서 최초의 목표 속도에 도달할 때까지의 속도 변화의 

기울기<가속도>로 결정되며, 이 <가속도>가 일정해 지도록 가감속 시간이 

변동합니다.  

 

＜예＞샘플 프로그램 경우의 가감속 시간  

１. 저속 지정의 JOG 속도에 달할 때까지의 시간 

프로그램으로 지정된 가감속 시간이 그대로 가감속 시간이 됩니다.  
 

가감속 시간 ＝ 50ms 

 

 가속도 ＝                          ＝ 90[pps/ms] 

 
 

５０００[pps]－５００[pps] 
５０[ｍｓ]

 ２. 저속 지정 JOG 속도에서 고속 지정 JOG 속도에 도달하기까지의 시간 

 

가감속 시간 ＝                         ＝ 약 55.6[ms] 

 

 

 ３. 고속 지정 JOG 속도에서 펄스 출력 정지에 도달하기까지의 시간 

 

가감속 시간 ＝                        ＝ 약 105.6[ms] 

 

※가속도 단위는 편의상 [pps/ms]로 합니다. 
 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우 제어 코드로 리미트 입력 유효 

논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  

１００００[pps]－５０００[pps] 

９０[pps/ｍｓ]

１００００[pps]－５００[pps] 

９０[pps/ｍｓ]
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8.4 JOG 운전 후의 티칭 

8.4.1 티칭 설정 예와 샘플 프로그램 
 

■JOG 운전 후의 티칭 조작 예  

 ・JOG 운전 후에 유닛의 공유 메모리에 저장되어 있는 카운터값을 읽어 내어 현재 

위치를 알아낼 수 있습니다.  

 ・읽어 낸 값은 절대값 데이터입니다.  

모터
드라이버

모터

（＋）측
（－）측

테이블

위치 결정 유닛2축타입

JOG정전용 스윗치

X1X0

JOG역전용 스윗치

볼 나사

정전역전

X2 X3 X8

X4

X7

～

세트SW.

데이터No.설정SW.

위치 결정SW.

티칭용

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■펄스 출력도  

t [ms］

f [pps]

정전 역전

정전

역전

＋ －

CPU → Y103
　　　 　(JGF)

CPU → Y104
　　 　　(JGR)

CPU ← X100
　　    (BUSY)

CPU ← X101
　　 　(EDP)

JOG정전 기동

JOG역전 기동

100

500

10000

접점을 OFF가 된 시점에서 감속 동작 개시

K　10000

K        500

H 80

K 100

100h
101h
102h
103h
104h
105h
106h
107h

（공유 메모리 설정 내용）

제어 코드

기동 속도  fs  [pps]

목표 속도  ft  [pps]

가감속 시간  Ac  [ms]

5000
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■샘플 프로그램  

 

R0

（ DF ）

X0
（ DF ）

X100

X1 X100

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0   ,   K8   ,H100

Y103X0
（ DF ）

X100

Y103

R1

Y104X1
（ DF ）

X100

Y104

R1

R1X0
（ DF/ ）

X1
（ DF/ ）

（ ED ）

JOG기동

제어 코드

기동 속도

초속까지의
가감속도 시간

공유 메모리 기록

목표 속도＜저속＞

목표 속도＜고속＞

JOG정전 기동

JOG역전 기동

（ DF ）
X3

F0     MV    ,    K    0    , I     0
F6   DGT  ,  WX10  ,  H   0   , I   0
F30    *     , I   0   ,   K   2   , I   0

F150  READ  ,   H 0  ,    H10A , K  2 I  0  DT100

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

공유 메모리아드레스의 경과값 영역 H10A~H10B의 2워드 내용을

I0＋100으로 지정한 데이터 레지스터로 읽어냄

공유 메모리 읽어냄

데이터 번호 읽어냄

인덱스 포인터 산출

R4X4
（ DF ）

R4
F6    DGT   ,   WX10   ,   H   0   , I   0

F30     *      , I   0     ,   K   2   , I   0

F1    DMV    , I  0    DT 100   ,   DT 8

  티칭 데이터
＜위치 지령값＞
    읽어냄

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0   ,   K10   ,  H100 공유 메모리 기록

F1    DMV    ,    H         81    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

제어 코드

기동 속도

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

목표 속도

가감속도 시간

E점 제어 기동 조건

Y100R4
E점 제어 기동

R0X2

X2 R0

R0

슬롯 No. 0 의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT7 까지의 8 워드 내용을

공유 메모리아드레스 H100 ~ H107 에 기록

 
■프로그램 상의 주의점 
 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우 제어 코드로 리미트 입력 유효 

논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  
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8.5 JOG 운전 전후 입출력 접점의 움직임 
 

 
 

■정전 기동 접점(Ｙ△３)・ 역전 기동 접점(Ｙ△４) 

 ① 위치 결정 유닛에 기록되어 있는 파라미터를 바탕으로 JOG 운전을 기동합니다.  

 ② 펄스 출력 중 접점(X□０)이 ON으로 되어 있는 동안에는 기동되지 않습니다.  

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

  ＊정전과 역전의 기동접점이 완전히 동일한 타이밍으로 ON이 되었을 경우 

정전쪽을 우선합니다.  
 

■펄스 출력 중 플러그(X□0) 

①  JOG 운전이 기동된 후 그 다음 스캔에 ON이 되며, 펄스 출력을 완료하면 OFF가 

됩니다. 

② 이 신호가 ON으로 되어 있는 동안에는 다른 동작으로 옮길 수 없습니다(강제 

정지, 감속 정지 제외). 

③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

  * 이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀의 각 

동작에 공통됩니다. (펄서 입력 운전 제외) 
 

■펄스 출력 완료 플러그(X□1) 

① 펄스 출력이 완료되면 ON이 되며, 다음으로 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 

위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 한 동작이 기동될 때까지 

유지됩니다. 

② 전원을 끊으면 리셋됩니다. 

  * 이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 

입력 운전의 각 동작에 공통됩니다. 
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8.6 리미트 입력 시 동작 
 

리미트(+)입력, 리미트(-)입력이 ON이 되었을 경우, JOG 운전은 아래의 동작을 

보입니다. 입력되어 있는 리미트와 역방향으로 동작 가능합니다 

조건 방향 리미트 상태 동작 

리미트(+) 입력: ON 기동 불가, 에러 발생 
정전 

리미트(-) 입력: ON 기동 가능 

리미트(+) 입력: ON 기동 가능 

JOG 운전  

기동 시 
역전 

리미트(-) 입력: ON 기동 불가, 에러 발생 

정전 리미트(+) 입력: ON 정지, 에러 발생 JOG 운전  

동작 중 역전 리미트(-) 입력: ON 정지, 에러 발생 

 

 

8.7 리미트 오버 스위치에 관한 주의 사항 
 

JOG 운전, 원점 복귀(원점 서치를 포함), 펄서 운전에 있어서의 리미트 입력은, 이동 

방향에 대해 논리적으로 존재하는 값을 입력해야합니다. +방향으로 이동 중의 리미트(-) 

오버 스위치, -방향으로 이동중의 리미트(+) 오버 스위치가 입력되어도 동작은 정지하지 

않습니다. 따라서 아래 내용에 주의해 주십시오.  

 

■기동 전에 
경과값이 증가하는 방향에 리미트(+) 오버 스위치, 경과값이 감소하는 방향에 

리미트(-)오버 스위치가 있는지 확인하십시오.  

 

●방향이 일치하지 않을 경우  

다음 이유를 생각해 볼 수 있습니다. 확인하고 수정해 주십시오. 

1) 리미트（＋）오버 스위치, 리미트(-) 오버 스위치가 반대로 접속되어 있는 경우 

2) 유닛과 모터 드라이버의 연결선이 CW, CCW 반대로 되어 있는 경우 

3) 유닛과 모터 드라이버 설정에서, Sign 입력 논리가 반대로 되어 있는 경우 

4) 프로그램 상에서 지정하는 제어 코드 중, 펄스 출력 회전 방향(정전/역전) 지정이 

반대로 되어 있는 경우 
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9장  
JOG 위치 결정 운전 
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9.1 샘플 프로그램 

9.1.1 인크리먼트<상대값 제어>: 플러스 방향 
 

JOG 동작에서 외부 스위치 입력으로 위치 결정 동작(속도 제어→위치 제어)을 개시하는 

프로그램입니다. 이동량 설정 방식을 인크리먼트로 한 후, 경과값이 증가하는 모터의 

회전 방향을 플러스 방향으로 하고 있습니다.  

모터
드라이버

위치 결정 유닛2축 타입

모터

테이블

볼 나사

(+측)(-측)

WX10
WX11
WY10
WY10

X0
JOG 위치 결정
운전 개시 스위치

위치 제어 개시
입력 스위치

 
■펄스 출력도 

(공유 메모리 설정 내용)

100h
101h
102h
103h
104h
105h
106h
107h
108h
109h

제어 코드

기동 속도  fs[pps]

목표 속도  ft[pps]

가감속 시간  Ac[ms]

위치 지령값 Pt[pulse]

100 100

f[pps]

10000

500

JOG 위치 결정 운전
기동 접점 (JGST)

CPU←X100
(BUSY)

CPU←X101
(EDP)

경과값
40000

카운트＋

정지 시 카운트 수

10000

10000

위치 제어 개시

입력을 ON한 시점부터
위치 제어 개시

위치 제어 개시
입력

펄스 출력 완료 플러그

펄스 출력 중 플러그

(B5またはB14)
(타이밍 입력)

80

 
■각 접점의 동작 

・펄스 출력 중 플러그(X100)는 JOG 위치 결정 운전 시에 ON이 되며, 펄스 출력을 

완료하면 OFF가 됩니다.  

・ 펄스 출력 완료 플러그(X101)는, 펄스 출력이 완료되면 ON이 되고, 다음으로 E점 제어, 

P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 어느 한 

동작이 기동될 때까지 유지됩니다.  

・ 경과값은 위치 결정 유닛 내부의 카운터에 절대값으로 저장됩니다. 
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터 

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 
H80 주1) 

＜인크리먼트・직선 가감속＞ 
＜P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 
K1~K4,000,000 

*기동 속도보다 큰값으로 설정 

가감속 시간[ms] K100 K0~K32,767 

위치 지령값[펄스] K10000 주２） 
K-2,147,483,648~ 

K2,147,483,647 

주1）리미트 오류가 발생할 경우 H0을 설정합니다. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다. 

주2）앱솔루트 방식에서는 설정값 오류가 발생합니다. 

 

■프로그램 

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10  , H100

（ ED ）

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0~DT9 까지의 10워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100~H109 에 기록

R0X0
（ DF ） 기동 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

위치 지령값

Y108R0
1축째의 JOG 위치 결정
운전 기동

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 

있으며, 리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다. 

 

・ 각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은, 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용됩니다. 다른 조건에서 덮어쓰지 

않도록 주의하십시오.  

위치 지령값은 인크리먼트 모드로 하십시오. 앱솔루트에서는 설정값 오류가 발생합니다. 

・기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간, 위치 지령값의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 

경우에는 설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 

・ 기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다.  

・ 지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다. 

 

■위치 제어 개시 입력의 타이밍에 관하여 

JOG 위치 결정 운전 기동 시, 이미 위치 제어 개시 입력(타이밍 입력)이 ON으로 되어 

있을 경우는 곧바로 위치 제어를 개시합니다. 가속중에 위치 제어 개시 입력(타이밍 

입력)을 ON했을 경우도 마찬가지로 위치 제어를 개시합니다.  

또한 JOG 위치 결정 운전 기동 후, 위치 제어 개시 입력(타이밍 입력)이 ON이 되지 

않을 경우는 펄스를 계속 출력합니다.  
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9.1.2 인크리먼트<상대값 제어>: 마이너스 방향 
 

JOG 동작에서 외부 스위치 입력으로 위치 결정 동작(속도 제어→위치 제어)를 개시하는 

프로그램입니다. 이동량 설정 방식을 인크리먼트로 한 후, 경과값이 증가하는 모터의 

회전 방향을 플러스 방향으로 하고 있습니다. 

모터
드라이버

위치 결정 유닛2축 타입

모터

테이블

볼 나사

(+측)(-측)

WX10
WX11
WY10
WY11

X1
JOG 위치 결정
운전 개시 스위치

위치 제어 개시
입력 스위치

 
■펄스 출력도 

(공유 메모리 설정 내용)

제어 코드

기동 속도  fs[pps]

목표 속도  ft[pps]

가감속 시간  Ac[ms]

위치 지령값 Pt[pulse]f[pps]

JOG 위치 결정 운전
기동 접점

펄스 출력 중 플러그

펄스 출력 완료 플러그

경과값

카운트＋

정지 시 카운트 수

위치 제어 개시

입력을 ON한 시점부터
위치 제어 개시

위치 제어 개시
입력

-10000

(B5またはB14)

80

 
 

■각 접점의 동작 

・펄스 출력 중 플러그(X100)는 JOG 위치 결정 운전 시에 ON이 되며, 펄스 출력을 

완료하면 OFF가 됩니다.  

・ 펄스 출력 완료 플러그(X101)는, 펄스 출력이 완료되면 ON이 되고, 다음으로 E점 제어, 

P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 어느 한 

동작이 기동될 때까지 유지됩니다.  

・ 경과값은 위치 결정 유닛 내부의 카운터에 절대값으로 저장됩니다. 
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터 

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 
H80 주1) 

＜인크리먼트・직선 가감속＞ 
＜P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 
K1~K4,000,000 

*기동 속도보다 큰값으로 설정

가감속 시간[ms] K100 K0~K32,767 

위치 지령값[펄스] K-10000 주２） 
K-2,147,483,648~ 

K2,147,483,647 

주1）리미트 오류가 발생할 경우 H0을 설정합니다. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다. 

주2）앱솔루트 방식에서는 설정값 오류가 발생합니다. 
 

■프로그램 

R1
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K  -10000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10  , H100

（ ED ）

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0~DT9 까지의 10워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100~H109 에 기록

R1X1
（ DF ） 기동 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

위치 지령값

Y108R1
1축째의 JOG 위치 결정
운전 기동

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다. 
 

・ 각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은, 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용됩니다. 다른 조건에서 덮어쓰지 

않도록 주의하십시오.  

위치 지령값은 인크리먼트 모드로 하십시오. 앱솔루트에서는 설정값 오류가 발생합니다. 

・기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간, 위치 지령값의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 

경우에는 설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다.  

・기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다. 

・지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다. 
 

■위치 제어 개시 입력의 타이밍에 관하여 

JOG 위치 결정 운전 기동 시, 이미 위치 제어 개시 입력(타이밍 입력)이 ON으로 되어 

있을 경우는 곧바로 위치 제어를 개시합니다. 가속중에 위치 제어 개시 입력(타이밍 

입력)을 ON했을 경우도 마찬가지로 위치 제어를 개시합니다.  

또한 JOG 위치 결정 운전 기동 후, 위치 제어 개시 입력(타이밍 입력)이 ON이 되지 

않을 경우는 펄스를 계속 출력합니다. 
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9.2 JOG 위치 결정 운전 동작의 흐름 
■JOG 위치 결정 운전 

 JOG 위치 결정 운전 기동 접점(JGST)을 ON하면 지정된 데이터 테이블에 따라 

자동적으로 가감속에 의한 속도 제어를 하며 외부에서 입력된 위치 제어 개시 입력에 

의해 설정량을 이동시킵니다. 

 S자 가감속을 선택할 수도 있습니다(Sin 곡선, 2차 곡선, 사이클로이드 곡선, 3차 

곡선).  

 

슬롯 0에 장착하고 있는 경우 

 

동작 예 

JOG 위치 결정 운전을 위한 접점을 ON하면, 설정에 따라서 가감속을 시행, 이동, 

정지합니다.  

동작에 필요한
       데이터

실행되는
JOG 위치 결정

CPU→Y108

CPU←X100

CPU←X101

경과값
(Pe)

f [pps]

t [ms]

b

d

c

d

위치 제어 개시 입력

e

 (타이밍 입력)
（B5 또는 B14）

 
※ 래더 프로그램으로 Y108을 ON하면 1축째 모터가 가속을 시작합니다.  

입력 X100은 동작 중을 표시하는 BUSY 플러그입니다. X101은 동작 완료를 

표시하는   EDP 플러그로 다음 동작 요구가 주어질 때까지 ON 상태를 유지합니다.  

위치 제어 개시 입력(타이밍 입력)을 ON하면 위치 지령값 분량의 펄스를 

출력합니다. 
 

설정에 필요한 데이터 

이하 데이터를 공유 메모리의 특정 주소에 기록할 필요가 있습니다. 동일한 동작을 

반복할 경우는 재설정을 할 필요가 없습니다. 제어 코드를 변경하지 않는 경우는, 전원 

공급 후 한 번만 기록하면 설정값을 유지하므로, 기동 시마다 설정할 필요가 없습니다.  
 

5종류의 데이터로 동작을 결정합니다. 

・제어 코드 

・기동 속도 

・목표 속도 

・가감속 시간 

・위치 지령값 
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■동작 단계 

단계 1 준비 

동작을 하기 위해 미리 데이터를 공유 메모리로 전송시켜 놓습니다. 

 

a 제어 코드

d 가감속 시간

e 위치 지령값

c 목표 속도

b 기동 속도
F151

공유 메모리

 
 

 

단계 2 동작 실행 

JOG 위치 결정 운전용 접점 Y108을 ON하면 동작이 개시됩니다. 

제어 코드에 따라 S자 가감속 또는 직선 가감속이 결정됩니다. 

기동 속도에서 목표 속도까지 가감속 시간으로 가속하고, 위치 제어 개시가 입력되면 

위치 지령값 분량의 펄스 수를 출력합니다. 감속이 자동적으로 시행되며 정지합니다. 

 

JOG 위치 결정 운전

t [ms]

f [pps]

Y108R0

외부 입력 있음

 
 

 

 

JOG 위치 결정 

운전의 데이터 
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9.3 JOG 위치 결정 운전 시 입출력 접점의 

움직임 
 

출력 주파수
f[pps]

ft 1

ft 2

fs

(타이밍 입력)

(B5 또는 B14)

 
 

■JOG 위치 결정 운전 기동 접점(Ｙ△８) 

 ① 위치 결정 유닛에 기록되어 있는 파라미터를 바탕으로 JOG 위치 결정 운전을 

기동합니다. 

② 펄스 출력 중 접점(X□０)이 ON으로 되어 있는 동안에는 기동되지 않습니다. 이미 

기동되고 있습니다.  

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다. 

 

■펄스 출력중 플러그(X□０) 

 ① JOG 위치 결정 운전이 기동된 후 그 다음 스캔에 ON이 되며, 펄스 출력을 

완료하면 OFF가 됩니다. 

 ② 이 신호가 ON으로 되어 있는 동안에는 다른 동작을 수행할 수 없습니다(강제 

정지, 감속 정지 제외). 

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

＊이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀의 각 

동작에 공통됩니다(펄서 입력 운전 제외). 

 

■펄스 출력 완료 플러그(X□１) 

 ① 펄스 출력이 완료되면 ON이 되며, 다음으로 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 

위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 한 동작이 기동될 때까지 

유지됩니다. 

 ② 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

 ＊ 이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전 

허가의 각 동작에 공통됩니다.  
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9.4 리미트 입력 시 동작 
 

리미트(+)입력, 리미트(-)입력이 ON이 되었을 경우, JOG 위치 결정 운전은 아래의 

동작을 보입니다. 

 

조건 방향 리미트 상태 동작 

리미트(+) 입력: ON 기동 불가, 오류 발생 
정전 

리미트(-) 입력: ON 기동 불가, 오류 발생 

리미트(+) 입력: ON 기동 불가, 오류 발생 

JOG 위치 결정 

운전 기동 시 
역전 

리미트(-) 입력: ON 기동 불가, 오류 발생 

정전 리미트(+) 입력: ON 정지, 오류 발생 JOG 위치 결정 

운전 동작중 역전 리미트(-) 입력: ON 정지, 오류 발생 

 

 

9.5 기타 특기 사항 
 

■위치 제어 개시 입력(타이밍 입력)과 정지 위치 

FPΣ  위치 결정 유닛은 처리를 매우 고속으로 수행하므로 JOG 위치 결정 운전 중 위치 

제어 개시 입력(타이밍 입력)의 ON 타이밍으로부터 15μｓ 미만으로 출력 펄스 계수 

처리를 개시합니다. 

더욱이 처리 시간이 항상 차이없이 일정하기 때문에 정밀한 위치 정지가 가능합니다. 각 

축은 완전히 독립되어 있으므로 다축 제어시에도 정밀한 위치 정지가 가능합니다. 

 

■JOG 위치 결정 개시(Ｙ△９)의 작용  

프로그램 상에서 이 신호를 ON으로 만들면, JOG 위치 결정 운전을 기동할 수 있습니다. 

위치 제어 개시 입력(타이밍 입력)(B5 또는 B14)이 OFF일 때에도 동작을 확인하는 데 

사용할 수 있습니다.  

 

■타이밍 입력 모니터 접점(Ｘ□Ｄ)의 작용  

위치 제어 개시 입력(타이밍 입력) 상태를 모니터할 수 있습니다.  
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10.1 원점 복귀 사용 방법 
10.1.1 원점 서치에 의한 원점 복귀 

 

■원점 서치란  

원점 위치를 지나는 제어를 할 경우, 원점 복귀 방향이 반드시 한 방향으로 한정되지 

않을 때는 리미트(+), (-) 오버 스위치에 의해 쌍방향 원점 복귀가 가능합니다. 

제어 코드 하위 제 6bit를 1로 하면 원점 서치가 가능해 집니다. 

또한 가속 중에 원점 근방이 입력되었을 경우는 자동 반전하여, 일단 원점 근방 

ON→OFF를 검출한 후 자동적으로 원점 복귀 동작을 합니다. 

 

  ●원점 복귀 방향에 원점 근방 입력이 있을 경우 

   →원점 근방에서 감속, 원점 입력 위치에서 정지합니다. 

    
 

  ●원점 복귀 방향에 원점 근방 입력이 없을 경우 

  ① 프로그램에서 지정한 방향으로 원점 복귀를 개시합니다. 리미트(-) 오버  

스위치 위치까지 이동합니다.  

  
 

② 리미트(-) 오버 스위치를 감지하면 동작 방향을 반전, 일단 원점 근방이 

ON이 되며, OFF가 되면 감속하여 반전합니다.  
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③ 다시 한번 원점 근방을 감지하면 목표 속도에서 기동 속도로 감속하고, 원점 

위치에서 정지합니다.  

 
 

 

●원점 복귀시에 원점 근방 입력이 ON인 경우 

① 프로그램에서 지정한 방향과 역방향으로 원점 복귀를 개시합니다. 원점 

근방이 ON에서 OFF가 되면 동작 방향을 반전합니다.  

 
 

② 다시 한번 원점 근방을 감지하면 목표 속도에서 기동 속도로 감속하고, 원점 

위치에서 정지합니다.  

 
 

 주의: 원점 근방 위치로 갈 때까지 목표 속도에 도달하지 않은 경우도 똑 

같은 움직임을 보입니다.  
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10.1.2 원점 복귀(종래품 호환 모드) 
 

■종래품 호환 모드란 

원점 위치를 지나는 제어를 했을 경우, 리미트(+), (-) 오버 스위치에서는 반전하지 않고 

정지합니다.  

제어 코드 하위 제 6bit를 0으로 하면 원점 서치는 무효가 됩니다.  

 

 ●원점 복귀 방향에 원점 근방 입력이 있을 경우 

→원점 근방에서 감속, 원점 입력 위치에서 정지합니다. 

  
 

●원점 복귀 방향에 원점 근방 입력이 없을 경우 

① 프로그램에서 지정한 방향으로 원점복귀를 개시합니다. 리미트(-) 오버 

위치까지 이동합니다. 

  

 주의: 원점 복귀시에 원점 스위치가 ON으로 되어 있을 경우는 그대로 원점 

복귀 완료가 됩니다.  
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② 리미트(-) 오버 스위치를 감지하면 동작을 정지합니다.  
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10.2 샘플 프로그램 
10.2.1 마이너스 방향으로 원점 서치 

 

원점 서치를 마이너스 방향으로 시행합니다. 경과값이 증가하는 모터 회전방향을 플러스 

방향으로 하고, 원점 입력은 모터 드라이버 Z상 출력 또는 외부 스위치나 센서에 접속 

합니다.  

모터
드라이버

모터

리미트(＋)
오버 스위치

（＋）측

원점 근방 스위치원점 스위치

리미트(－)
오버 스위치

（－）측

테이블

위치 결정 유닛 2축타입

원점 복귀 스위치

X9

볼 나사

WX10
WX11
WY10
WY11

 

 

■펄스 출력도 
(공유 메모리 설정 내용)

100h
101h
102h
103h
104h
105h
106h
107h

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

f[pps]

원점복귀 기동

카운트－

외부→X107원점 근방 입력

외부→X106원점 입력

외부←편차 카운터
      클리어 출력

편차 카운터
클리어 출력

펄스 출력 중 플러그

원점복귀 완료

원점 근방 접점 검출 후의 신호
논리는 동작에 영향을 주지 않음

1ms정도의
  펄스폭

원점 복귀 완료 시
카운트값 0

경과값감소 방향

（제어코드 10ms로
  변경 가능）

  D0
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터 

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 

HD0 주) 

가감속 방식: 직선 가감속 

원점 복귀 방향: 경과값 - 방향 

원점 입력 논리: 통전시 입력 

유효 

설정값은 가감속 방식, 원점 

복귀 방향, 원점 입력 논리, 

원점 근방 입력 논리의 각 

항목에 따라 달라집니다. 

＜P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K1 ~ K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 

K1 ~ K４,000,000 

*기동 속도보다 큰값으로  

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0 ~ K32,767 

주）원점 서치 기능: 유효 

 리미트 오류가 발생할 경우 H50을 설정합니다. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다. 

 

■프로그램 

R9
F1    DMV    ,    H        D0    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K8  ,   H100

（ ED ）

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0~DT7 까지의 8워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100~H107 에 기록

R9X9
（ DF ） 원점 복귀 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

Y102R9
원점복귀 기동

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 

있으며, 리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태를 ON으로 가정합니다. 

 

・ 각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용됩니다. 다른 조건에서 동일 

타이밍으로 덮어쓰지 않도록 주의하십시오.  

・ 기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 경우에는 

설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 기동 속도는 1pps 이상으로 해주십시오.  

・ 기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다.  

・ 지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다.  

・ 접속된 원점 근방, 원점 입력의 논리에 따라 각 제어 코드 설정이 다릅니다.  
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10.2.2 플러스 방향으로 원점 서치 
 

원점 서치를 플러스 방향으로 시행합니다. 경과값이 증가하는 모터 회전 방향을 플러스 

방향으로 하고, 원점 입력은 모터 드라이버 Z상 출력 또는 외부 스위치나 센서에 접속 

합니다.  

모터
드라이버

모터

（＋）측

리미트(－)
오버 스위치

（－）측

원점 근방
스위치

원점 스위치
리미트(＋)
오버 스위치

테이블

위치 결정 유닛 2축타입

원점 복귀 스위치

XA

복귀 방향

볼 나사

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■펄스 출력도 
(공유 메모리 설정 내용)

100h
101h
102h
103h
104h
105h
106h
107h

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

f[pps]

원점복귀 기동

카운트＋

외부→X107원점 근방 입력

외부→X106원점 입력

외부←편차 카운터
      클리어 출력

편차 카운터
클리어 출력

펄스 출력 중 플러그

원점복귀 완료

원점 근방 접점 검출 후의 신호
논리는 동작에 영향을 주지 않음

1ms정도의
  펄스폭

원점 복귀 완료 시
카운트값 0

경과값증가 방향

（제어코드 10ms로
  변경 가능）

D4
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터 

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 

HD4 주) 

가감속 방식: 직선 가감속 

원점 복귀 방향: 경과값 +방향 

원점 입력 논리:통전시 입력 

유효 

설정값은 가감속 방식, 원점 

복귀 방향, 원점 입력 논리, 

원점 근방 입력 논리의 각 

항목에 따라 달라집니다. 

＜P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K1 ~ K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 

K1 ~ K4,000,000 

*기동 속도보다 큰값으로  

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0 ~ K32,767 

주) 원점 서치 기능: 유효 

  리미트 오류가 발생할 경우 H54를 설정합니다. 

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다. 

 

■프로그램 

RA
F1    DMV    ,    H        D4    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K8  ,   H100

（ ED ）

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0~DT7 까지의 8워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100~H107 에 기록

RAXA
（ DF ） 원점 복귀 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

Y102RA
원점복귀 기동

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 

있으며, 리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태를 ON으로 가정합니다. 

 

・ 각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용됩니다. 다른 조건에서 동일 

타이밍으로 덮어쓰지 않도록 주의하십시오. 

・ 기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 경우에는 

설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 기동 속도는 1pps 이상으로 해주십시오. 

・ 기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다. 

・ 지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다. 

・ 접속된 원점 근방, 원점 입력의 논리에 따라 각 제어 코드 설정이 다릅니다. 
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10.2.3 마이너스 방향으로 원점 복귀(원점 서치 무효 모드) 
 

원점 복귀를 마이너스 방향으로 시행합니다. 경과값이 증가하는 모터 회전 방향을 

플러스 방향으로 하고, 원점 입력은 모터 드라이버 Z상 출력 또는 외부 스위치나 센서에 

접속합니다. 

 

모터
드라이버

モータ

（＋）측

원점 근방 스위치

원점

（－）측

테이블

위치 결정 유닛 2축타입

원점 복귀 스위치

X9

복귀 방향

WX10
WX11
WY10
WY11

볼 나사

 

 

■펄스 출력도 
(공유 메모리 설정 내용)

500

10000

100

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

원점복귀 기동

원점 근방 입력

원점 입력

편차 카운터
클리어 출력

펄스 출력 중
플러그

원점복귀 완료

102

외부→Ｘ107

외부 106

100

108

( Pｅ）

외부←편차 카운터
      클리어 출력

카운트

원점 복귀 완료 시
카운트값 0

t [ms]

원점 근방 접점 검출 후의 신호
논리는 동작에 영향을 주지 않음

1ms정도의 펄스폭 （제어코드 10ms로
  변경 가능）

H

K

K

K

90
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터 
설정 내용 샘플 프로그램 예의 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 

H90 주) 

가감속 방식: 직선 가감속 

원점 복귀 방향: 경과값 방향 

원점 입력 논리: 통전시 입력 

유효 

설정값은 가감속 방식, 원점 

복귀 방향, 원점 입력 논리, 

원점 근방 입력 논리의 각 

항목에 따라 달라집니다. 

＜P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K1 ~ K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 

K1 ~ K4,000,000 

*기동 속도보다 큰값으로  

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0 ~ K32,767 

주) 리미트 오류가 발생할 경우 H10을 설정합니다.  

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다. 

 

■프로그램 

R9
F1    DMV    ,    H         90    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K8  ,   H100

（ ED ）

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0~DT7 까지의 8워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100~H107 에 기록

R9X9
（ DF ） 원점 복귀 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

Y102R9
원점복귀 기동

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 

있으며, 리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태를 ON으로 가정합니다. 

 

・ 각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용됩니다. 다른 조건에서 동일 

타이밍으로 덮어쓰지 않도록 주의하십시오. 

・ 기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 경우에는 

설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 기동 속도는 1pps 이상으로 해주십시오. 

・ 기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다. 

・ 지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다. 

・ 접속된 원점 근방, 원점 입력의 논리에 따라 각 제어 코드 설정이 다릅니다. 
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10.2.4 플러스 방향으로 원점 복귀(원점 서치 무효 모드) 
 

원점 서치를 플러스 방향으로 시행합니다. 경과값이 증가하는 모터 회전방향을 플러스 

방향으로 하고, 원점 입력은 모터 드라이버 Z상 출력 또는 외부 스위치나 센서에 접속 

합니다.  

 

모터
드라이버

モータ

（＋）측
（－）측

테이블

위치 결정 유닛 2축타입

원점 복귀 스위치

XA

원점 근방 스위치

원점

복귀 방향

WX10
WX11
WY10
WY11

볼 나사

 
 

■펄스 출력도 

(공유 메모리 설정 내용)

101h
100h

500

10000

100

102h
103h
104h
105h
106h
107h

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

원점복귀 기동

원점 근방 입력

원점 입력

편차 카운터
클리어 출력

펄스 출력 중
플러그

원점복귀 완료

CPU→Y102

CPU←X0

CPU←X8

외부→X107

외부→X106

(Pe)

카운트＋

원점 복귀 완료 시
카운트값 0

t[ms]

f[pps]

10000

500

원점 근방 접점 검출 후의 신호
논리는 동작에 영향을 주지 않음

1ms정도의 펄스폭 （제어코드 10ms로
  변경 가능）

(ORGS)

(BUSY)

(ORGE)

(DOG)

(ZSG)

외부←편차 카운터
      클리어 출력

경과값증가 방향

94
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터 

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 

H94 주) 

가감속 방식: 직선 가감속 

원점 복귀 방향: 경과값 +방향 

원점 입력 논리: 통전시 입력 

유효  

설정값은 가감속 방식, 원점 

복귀 방향, 원점 입력 논리, 

원점 근방 입력 논리의 각 

항목에 따라 달라집니다. 

＜P16-6 참조＞ 

기동 속도[pps] K500 K1 ~ K4,000,000 

목표 속도[pps] K10000 

K1 ~ K4,000,000 

*기동 속도보다 큰값으로 

설정 

가감속 시간[ms] K100 K0 ~ K32,767 

주) 리미트 오류가 발생할 경우 H14를 설정합니다.  

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다.  

 

■프로그램 

RA
F1    DMV    ,    H         94    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K8  ,   H100

（ ED ）

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0~DT7 까지의 8워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100~H107 에 기록

RAXA
（ DF ） 원점 복귀 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

공유 메모리 기록

가감속 시간

Y102RA
원점복귀 기동

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 

있으며, 리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태를 ON으로 가정합니다. 

 

・ 각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용됩니다. 다른 조건에서 동일 

타이밍으로 덮어쓰지 않도록 주의하십시오. 

・ 기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 경우에는 

설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 기동 속도는 1pps 이상으로 해주십시오. 

・ 기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다. 

・ 지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축 번호에 

따라 달라집니다. 

・ 접속된 원점 근방, 원점 입력의 논리에 따라 각 제어 코드 설정이 다릅니다.  
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10.3 원점 복귀 동작의 흐름 
 

■원점 복귀 

슬롯0에 장착하고 있는 경우 
 

동작 예 

기동 접점을 ON하면, 설정에 따라서 목표 속도까지 가속을 시행, 이동합니다. 그 후 

원점 근방 입력이 있으면 기동 속도까지 감속하고, 원점 입력이 있으면 정지합니다.  

원점 입력

편차 카운터 클리어 출력

펄스 출력 중 플러그

원점복귀 완료

원점복귀 기동

원점 근방 입력

CPU→Y102
(ORGS)

외부→X107
(DOG)

외부→X106
(ZSG)

외부←편차 카운터
      클리어 출력

CPU←X100
(BUSY)

CPU←X108
(ORGE)

(Pe)

카운트－

1ms정도의 펄스폭

동작에 필요한
       데이터

a

b
c

d

b

c

d

제어 코드

기동 속도

목표 속도

가감속 시간

경과값감소 방향

f (pps)

t (ms)

 
※ 래더 프로그램으로 Y102를 ON하면 1축째 모터가 목표 속도까지 가속을 시작합니다. 

그 상태에서 원점 근방 입력이 있으면 기동 속도까지 감속합니다. 
 

설정에 필요한 데이터 

이하 데이터를 공유 메모리의 특정 주소에 기록할 필요가 있습니다. 4종류의 데이터로 

동작을 결정합니다. 

 ・ 제어 코드 

 ・ 기동 속도 

 ・ 목표 속도 

 ・ 가감속 시간 

제어 코드로 원점 복귀 방향, 원점 입력 논리, 원점 근방 논리, 원점 서치 유무, 리미트 

입력 논리를 변경하실 수 있습니다. 
 

■동작 단계 

단계 1 준비 

동작을 하기 위해 미리 데이터를 공유 메모리로 전송시켜 놓습니다. 

a 제어 코드

d 가감속 시간

c 목표 속도

b 기동 속도
F151

공유 메모리

원점복귀를
위한 데이터
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단계 ２ 동작 실행 

기동 접점 Y102를 ON으로 합니다. 

제어 코드에 따라 S자 가감속 또는 직선 가감속을 결정합니다. 

기동용 접점이 ON이 되면, 기동 속도에서 목표 속도까지 가감속 시간으로 가속, 

이동합니다.  

f［pps］

t［ms］

ON

X9 Y102

ON

원점 스위치（X106） 원점 근방 스위치（X107） 
 

단계 ３ 원점 근방 입력 

원점 근방 입력이 있으면 기동 속도까지 감속합니다. 

f［pps］

ON

t［ms］

ON
원점 근방 스위치（X107）  

 

단계 ４ 원점 입력 

기동 속도 값까지 감속한 후 원점 입력이 있으면 정지합니다. 

f［pps］

ON

t［ms］

ON
원점 스위치（X106）  
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10.3.1 원점 입력이 서보 드라이버의 Z상인 경우의 동작 
 

원점 근방 입력이 입력되면 감속하고, 기동 속도까지 감속한 후 가장 처음으로 입력되는 

Z상 신호를 원점 입력 신호로 간주하고 정지합니다.  

 

슬롯 0에 장착하고 있는 경우 
(공유 메모리 설정 내용)

100h
101h
102h
103h
104h
105h
106h
107h

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

Ac
(200)

f [pps]

카운트－

외부→원점 근방 접점

외부→원점 입력

외부←편차 카운터
      클리어 출력

1ms동안 출력

원점 복귀 완료 시
카운트값 0

(제어 코드 10ms로 변경 가능)(Z상신호)

※원점 복귀 완료 시
　 ORGE(X108)가 ON이 됨

신호의 끝을 검출

DOG(원점 근방 접점)검출 후의 신호
논리는 동작에 영향을 주지 않음

DOG(원점 근방 접점)검출 후의 신호
논리는 동작에 영향을 주지 않음

 
 

주의： 

감속 중에 입력되는 Z상 신호는 원점 입력 신호로 보지 않습니다. 정지하지 않고 

기동 속도까지 감속하며, 모터는 Z상 신호가 입력될 때까지 기동 속도로 

회전합니다. 

 

중요： 

원점 복귀를 완료하면 공유 메모리 내의 경과값은 클리어되며, 동시에 편차 

카운터 클리어 출력신호가 약 1ms 동안 출력됩니다. 

제어 코드로 약 10ms 출력으로 변경할 수 있습니다. 

 

주의： 

원점 근방 및 원점 입력이 모두 유효로 되어 있는 위치에서 원점 복귀를 

스타트시켰을 경우는 이하의 동작을 보입니다. 

 원점 복귀: 동작하지 않습니다. 

 원점 서치: 원점 서치 동작을 개시합니다. 
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10.3.2 원점 입력이 외부 스위치인 경우의 동작 
 

원점 근방 입력이 입력되면 감속하고, 기동 속도로 도달한 나서 원점 입력 신호가 

입력되면 정지합니다.  

 

슬롯 0에 장착하고 있는 경우 

1ms동안 출력

원점 복귀 완료 시
카운트값 0

DOG(원점 근방 접점)검출 후의 신호
논리는 동작에 영향을 주지 않음

카운트－

※원점 복귀 완료 시 ORGE(X108)가 ON이 됨

(제어 코드 10ms로
 변경 가능)

신호의 끝을 검출

(공유 메모리 설정 내용)

100

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

5000

200

CPU→Y102（ORGS）

CPU←X100（BUSY）

CPU←X108（ORGE）

외부→원점 근방 접점

외부→원점 입력

외부←편차 카운터
      클리어 출력

 
 

주의： 

감속 중에 원점 입력 신호가 입력되어도 원점 입력 신호로 보지 않습니다. 

정지하지 않고 기동 속도까지 감속하며, 모터는 원점 입력 신호가 입력될 때까지 

기동 속도로 회전합니다.  

 

중요： 

원점 복귀를 완료하면 공유 메모리 내의 경과값은 클리어되며, 동시에 편차 

카운터 클리어 출력신호가 약 1ms 동안 출력됩니다. 

제어 코드로 약 10ms 출력으로 변경할 수 있습니다. 

 

주의： 

원점 근방 및 원점 입력이 모두 유효로 되어 있는 위치에서 원점 복귀를 

스타트시켰을 경우는 이하의 동작을 보입니다. 

 원점 복귀: 동작하지 않습니다. 

 원점 서치: 원점 서치 동작을 개시합니다. 
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10.4 원점 복귀 동작 전후 입출력 접점의 움직임 
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■원점 복귀 기동 접점(Ｙ△２) 

① 위치 결정 유닛에 기록되어 있는 파라미터를 바탕으로 원점 복귀를 기동합니다. 

② 펄스 출력 중 접점(X□０)이 ON으로 되어 있는 동안에는 기동되지 않습니다. 

③ 전원을 끊으면 리셋됩니다. 

 

■원점 근방 입력(X□７) 

①  위치 결정 유닛에 접속되어 있는 원점 근방 SW 입력이 유효해지면 감속을 

개시합니다. 

②  신호의 시동을 감지하기 때문에, 입력 후의 접점 변화는 동작에 영향을 주지 

않습니다. 

＊입력 논리의 확인이 필요합니다. <P10-20 참조> 

 

■원점 입력(X□６) 

 ① 위치 결정 유닛에 접속되어 있는 원점 SW 입력이 유효해지면 정지합니다. 

 ② 신호의 시동을 감지하기 때문에, 입력 후의 접점 변화는 동작에 영향을 주지 

않습니다. 

＊입력 논리의 확인이 필요합니다. <P10-20 참조> 

  

■편차 카운터 클리어 출력 

 ① 원점 복귀 완료 후 약 1ms 또는 10ms 동안 ON이 됩니다. 

＊서보 모터를 사용한 시스템일 경우 사용합니다. 

 

■펄스 출력 중 플러그(X□０) 

 ① 원점 복귀가 기동된 후 그 다음 스캔에 ON이 되며, 펄스 출력을 완료하면 OFF가  

됩니다. 

② 이 신호가 ON으로 되어 있는 동안에는 다른 동작으로 옮길 수 없습니다(강제  

정지, 감속 정지 제외). 

③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

＊이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, (원점 

서치)의 각 동작에 공통됩니다(펄서 입력 운전 제외). 

  

■원점 복귀 완료 접점(X□８) 

 ① 원점 복귀가 완료되면 ON이 되며, 다음으로 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 

위치 결정 운전, 원점 복귀, (원점 서치), 펄서 입력 운전 중 한 동작이 기동될 

때까지 유지됩니다. 

 ② 전원을 끊으면 리셋됩니다. 

 

■펄스 출력 완료 플러그(X□１) 

 ① 원점 복귀 완료시 펄스 출력 완료 플러그는 ON이 되지 않습니다. 

② 원점 복귀 기동 전에 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서  

입력 운전 중 어느 한 동작이 완료되어 있을 경우는 ON→OFF가 됩니다. 

 ③ 원점 복귀 기동 전에 OFF인 경우는 OFF인 상태인 채 변화하지 않습니다.  

 ④ 전원을 끊으면 리셋됩니다. 

＊이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 

운전의 각 동작에 공통됩니다. 
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10.5 원점, 원점 근방 입력 논리의 확인 

10.5.1 [통전시 입력 유효]로 지정하는 경우 
  

유닛의 입력회로에 전류가 통하는 아래와 같은 경우, 프로그램 제어 코드는 제어 

코드표의 '통전' 쪽을 선택합니다.  

<P16-6 참조> 

 

■[통전시 입력 유효]로 지정하는 경우 

１. 입력 SW의 접점이 a 접점인 경우 

２. 입력 센서가 원점, 또는 원점 근방 검출시에 ON이 되는 경우 

３. 드라이버의 Z상에 접속하는 경우 

 
 

 

10.5.2 [비통전 시 입력 유효]로 지정하는 경우 
  

유닛의 입력회로에 전류가 통하는 아래와 같은 경우, 프로그램 제어 코드는 제어 

코드표의 '비통전' 쪽을 선택합니다. 

<P16-6 참조> 

 

■[통전시 입력 유효]로 지정하는 경우 

 １. 입력 SW의 접점이 b 접점인 경우 

 ２. 입력 센서가 원점 또는 원점 근방 검출시에 OFF가 되는 경우 
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10.6 원점 복귀의 응용적 사용 방법 
10.6.1 스위치 한 개를 원점 입력으로 사용하는 경우 

 

■방법 예 

 ●접속 

원점 입력 스위치만을 설치, 접속합니다. 원점 근방 입력 스위치는 접속하지 

않습니다. 

 
위치 결정 유닛

원점 스위치

 
 ●입력 논리 설정 

공유 메모리의 제어 코드를 아래와 같이 설정합니다. 

원점 입력 논리 통전시 입력 있음  

원점 근방 입력 논리 비통전시 입력 있음  

 ●동작  

원점 복귀를 개시하면 원점 복귀 방향으로 모터가 회전합니다. 

모터는 기동 속도로 회전합니다. 

이때 입력논리 설정으로 원점 근방 입력은 이미 ON 상태로 되어 있습니다. 

원점 입력이 있으면 정지합니다.  

 

예 

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

1ms동안 출력

원점 복귀 완료 시
카운트값 0

외부→원점 근방 접점

외부→원점 입력

외부←편차 카운터
      클리어 출력

(Z상신호)

(공유 메모리 설정 내용)

카운트－

 
주의: 

・ 기동 속도로 원점 복귀합니다. 

・ 원점 입력을 모터 드라이버의 Z상 출력에 접속하는 경우는 사용할 수 없습니다. 

・ 원점 복귀(종래품 호환 모드)일 때만 사용 가능합니다.  

참고(요점) 

・ 입력 논리를 응용합니다. 원점 근방 입력을 [비통전시 입력 있음]으로 설정하고, 

접속하지 않습니다. 

・ 원점 근방 스위치는 없습니다. 

・ 원점 입력 스위치만 있습니다. 
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10.6.2 스위치 하나의 ON/OFF를 원점 근방 입력과 원점 

입력에 할당하는 경우 
 

■이용 가능한 환경 

원점 복귀 시 원점 근방 입력 스위치가 ON한 후 다시 OFF가 되는 시스템일 때 이용 

가능합니다. 

 

 
 

■방법 예 

 ●접속 

 원점 근방 입력 스위치에 원점 근방 입력과 원점 입력을 접속합니다. 

 

 
 

 ●입력 논리 설정 

 공유 메모리의 제어 코드를 아래와 같이 설정합니다. 

 원점 입력 논리: 비통전시 입력 있음 

 원점 근방 입력 논리: 통전시 입력 있음 
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●동작 

 원점 복귀를 개시하면 원점 복귀 방향으로 모터가 회전합니다. 

 원점 근방 입력 스위치가 ON이 되면 감속을 개시하고, 기동 속도까지 감속합니다. 

계속 회전을 진행하면 원점 근방 입력이 OFF가 됩니다. 

이때 원점 입력이 있었다고 간주하고 정지합니다. 

 

신호의 끝을 검출

1ms동안 출력

외부→원점 근방 접점

외부→원점 입력

외부←편차 카운터
      클리어 출력

(공유 메모리 설정 내용)

제어 코드

기동 속도 fs [pps]

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

 
 

주의: 

 원점 근방 입력이 감속 시간 이상 ON으로 되어 있어야 합니다. 

원점 근방 입력은 원점 근방 검출 후에 신호 논리가 변해도 동작에 영향을 주지 

않습니다.  

 

참고(요점) 

・ 입력 논리를 응용합니다. 원점 입력과 원점 근방 입력 논리를 반대로 합니다. 

・ 스위치가 ON으로 됐을 때를 근방 입력으로 합니다. 

・ 스위치가 OFF가 됐을 때를 원점 입력으로 합니다. 

・ 접속은 하나의 스위치를 원점 입력과 원점 근방 입력으로 합니다.  
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10.7 리미트 입력 시의 동작 
 

리미트(+)입력, 리미트(-)입력이 ON이 되었을 경우, 원점 복귀는 이하의 동작을 

보입니다. 입력되어 있는 리미트와 역방향으로 동작 가능합니다. 

 

원점 복귀(원점 서치 없음) 

조건 방향 리미트 상태 동작 

리미트（+）입력：ＯＮ 기동 불가, 오류 발생 
정전 

리미트（－）입력：ＯＮ 기동 가능 

리미트（+）입력：ＯＮ 기동 가능 
원점 복귀 기동시 

역전 
리미트（－）입력：ＯＮ 기동 불가, 오류 발생 

정전 리미트（+）입력：ＯＮ 정지, 오류 발생 
원점 복귀 동작중 

역전 리미트（－）입력：ＯＮ 정지, 오류 발생 

 

원점 복귀(원점 서치 있음) 

조건 방향 리미트 상태 동작 

리미트（+）입력：ＯＮ 기동 가능 
정전 

리미트（－）입력：ＯＮ 기동 가능 

리미트（+）입력：ＯＮ 기동 가능 
원점 복귀 기동시 

역전 
리미트（－）입력：ＯＮ 기동 가능 

정전 리미트（+）입력：ＯＮ 자동 반전 동작 
원점 복귀 동작중 

역전 리미트（－）입력：ＯＮ 자동 반전 동작 

 

10.8 리미트 오버 스위치에 관한 주의 사항 
JOG 운전, 원점 복귀(원점 서치 포함), 펄서 운전에 있어서의 리미트 입력은 이동 방향에 

대해 논리적으로 존재할 수 있는 입력이 유효합니다. +방향으로 이동중에 리미트(-) 

오버 스위치, - 방향으로 이동 중에 리미트(+) 오버 스위치가 입력 되어도 동작은 

정지하지 않습니다. 따라서 아래 내용에 주의해 주십시오.  

■기동 전에 

경과값이 증가하는 방향에 리미트(+) 오버 스위치, 경과값이 감소하는 방향에 

리미트(-)오버 스위치가 있는 지 확인해 주십시오. 

 

●방향이 일치하지 않을 경우 
다음 이유를 생각해볼 수 있습니다. 확인하고 수정해 주십시오. 

１）리미트（＋）오버 스위치, 리미트(-) 오버 스위치가 역으로 접속되어 있는 경우 

２）유닛과 모터 드라이버의 선 연결이 CW, CCW 반대로 되어 있는 경우  

３）유닛과 모터 드라이버 설정에서, Sign 입력 논리가 반대로 되어 있는 경우 

４）프로그램 상에서 지정하는 제어 코드 중, 펄스 출력 회전방향(정전/역전) 지정이 

반대로 되어 있는 경우 

 

10.9 기타 특기 사항 
■원점 복귀(원점 서치) 시의 원점 입력부터 펄스 정지까지의 시간 

FPΣ 위치 결정 유닛은 처리를 매우 고속으로 수행하므로, 원점 입력 시 1μ s 미만으로 

펄스 정지를 하며, 처리 시간이 항상 차이 없이 일정하기 때문에 정밀한 원점 복귀 (원점 

서치)가 가능합니다. 각축은 완전히 독립되어 있기 때문에 다축을 동시에 원점 복귀해도 

동등합니다. 
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펄서 입력 운전 
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11.1 샘플 프로그램 

11.1.1 펄서 입력 운전(체배율: 1배 설정) 
 

경과값이 증가하는 모터 회전방향을 플러스 방향으로 하며, 펄스 출력 모드는 

Pulse/Sign 모드로 설정하고 있습니다. 

 

■설정 시스템 

모터
드라이버

모터

（＋）측
（－）측

테이블

위치 결정 유닛 2축타입

펄서

XB

역전

펄사 입력 허가

정전

볼 나사

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■펄스 출력도 

 

H　 80

 K    1000

제어 코드
100h
101h
102h
103h
104h
105h

목표 속도 ft[pps]

【펄서 정전】

A상

B상

【펄서 역전】

A상

B상

경과값감소 방향경과값증가 방향

1000

CPU→Y107
　　(PEN)

CPU←X101
　　(EDP)

외부→펄스
  입력 A상

외부←펄스
  출력 B상

외부←펄스
  출력 A상

외부→펄스
  입력 B상

펄서 입력 허가

펄스 출력 완료 플러그

(공유 메모리 설정 내용)

f (pps)

t (ms)
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터 

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 
H80 주） 

체배율: ×1배 
＜P16-6 참조＞ 

목표 속도[pps] K1000 K1~K4,000,000  

주）리미트 오류가 발생할 경우 H0을 설정합니다.  

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다.  

 

■프로그램 

RB

（ ED ）

RBXB
기동 조건

제어 코드F1    DMV    ,    H          80    ,   DT 0

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K 2 ,   H100

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT1 까지의 2워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100 ~ H101 에 기록

공유 메모리 기록

Y107RB
펄서 입력 허가

F1    DMV    ,    K     1000    ,   DT 4

F151   WRT   ,   K0  ,  DT4  ,  K 2 ,   H104

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT4 ~ DT5 까지의 2워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H104 ~ H105 에 기록

공유 메모리 기록

목표 속도

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 

있으며, 리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다  

 

・각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용됩니다. 다른 조건에서 동일 

타이밍으로 덮어쓰지 않도록 주의하십시오. 

・기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 경우에는 

설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 

・기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다. 

・ 지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축번호에 

따라 달라집니다. 

・ 목표 속도는 체배율에 맞춰 적당히 큰 값으로 지정해 주시기 바랍니다.  

・ 체배율이 크고 목표속도가 작으면, 지정 펄스 출력이 끝나기도 전에 다음 펄서 입력 

지령이 들어 가서 입력 펄스 수만큼의 출력을 얻지 못할 수도 있습니다. 

・ 피드백 카운터를 사용하는 경우는 Y△7을 ON하지 마십시오. 
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11.1.2 펄서 입력 운전(체배율: 5배 설정) 
 

경과값이 증가하는 모터 회전 방향을 플러스 방향으로 하며, 펄스 출력 모드는 

Pulse/Sign 모드로 설정하고 있습니다. 

 

■설정 시스템 

모터
드라이버

モータ

（＋）측
（－）측

테이블

위치 결정 유닛 2축타입

펄서

XC

역전

펄사 입력 허가

정전

볼 나사

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■펄스 출력도 

 

제어 코드
100h
101h
102h
103h
104h
105h

목표 속도 ft[pps]

【펄서 정전】

A상

B상

【펄서 역전】

A상

B상

경과값증가 방향

5000

CPU→Y107
　　(PEN)

CPU←X101
　　(EDP)

외부→펄스
  입력 A상

외부←펄스
  출력 B상

외부←펄스
  출력 A상

외부→펄스
  입력 B상

펄서 입력 허가

펄스 출력 완료 플러그

경과값감소 방향

H

K

280

5000

f [pps]

t [ms]

(공유 메모리 설정 내용)
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■공유 메모리 설정 

제어 파라미터  

설정 내용 
샘플 프로그램 예 설정값 설정 가능 범위 

제어 코드 
H280 주1) 

체배율: ×5배 
＜P16-6 참조＞ 

목표 속도[pps] K10000 K1~K4,000,000  

주）리미트 오류가 발생할 경우 H200을 설정합니다.  

리미트 입력 유효 논리를 변경할 수 있습니다.  

 

RC

（ ED ）

RCXC
기동 조건

제어 코드F1    DMV    ,    H      280    ,    DT 0

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K 2 ,   H100

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT1 까지의 2워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100 ~ H101 에 기록

공유 메모리 기록

Y107RC
펄서 입력 허가

F1    DMV    ,    K     5000    ,   DT 4

F151   WRT   ,   K0  ,  DT4  ,  K 2 ,   H104

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT4 ~ DT5 까지의 2워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H104 ~ H105 에 기록

공유 메모리 기록

목표 속도

 
 

■프로그램 상의 주의점 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우는 제어 코드로 리미트 입력 

유효 논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다.  

 

・각 제어 파라미터를 기록하는 공유 메모리의 영역은 가감속 제어, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 원점 복귀 등의 기타 제어와 공통으로 사용됩니다. 다른 조건에서 동일 

타이밍으로 덮어쓰지 않도록 주의하십시오. 

・기동 속도, 목표 속도, 가감속 시간의 각 값이 설정 가능 범위를 초과하는 경우에는 

설정값 오류가 발생하여 기동되지 않습니다. 

・기동 접점의 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다. 

・지정하는 슬롯 번호 및 공유 메모리 주소는 위치 결정 유닛의 슬롯 위치나 축번호에 

따라 달라집니다. 

・접속된 원점 근방, 원점 입력의 논리에 따라 각 제어 코드 설정이 다릅니다.  

・목표 속도는 체배율에 맞춰 적당히 큰값으로 지정해 주시기 바랍니다.  

・체배율이 크고 목표 속도가 작으면, 지정 펄스 출력이 끝나기도 전에 다음 펄서 입력 

명령이 들어 와서 입력 펄스 수만큼의 출력을 얻지 못하는 경우도 있습니다. 

・피드백 카운터를 사용하는 경우는 Y△7을 ON하지 마십시오. 
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11.2 펄서 입력 운전 동작의 흐름 
 

■펄서 입력 운전 

・ 펄스 발생기(펄서)를 접속하여 수동으로 모터를 제어할 수 있습니다. 

펄서 입력 운전 접점(PEN)을 ON으로 하는 동안은 펄서 신호를 입력할 수 있습니다. 

・ 펄서의 신호 1펄스 당 모터 드라이버로 보내는 펄스 수를 선택할 수 있습니다. 

공유 메모리 내의 제어 코드 설정에 따릅니다. 

 

슬롯 0에 장착하고 있는 경우 

 

동작 예 

 

펄서 입력 운전 허가 접점을 ON하면, 펄서 동작에 맞춰 설정된 속도로 모터를 

회전시킵니다.  

【펄서 정전】

A상

B상

【펄서 역전】

A상

B상

경과값증가 방향

실행되는
펄서 입력 운전

CPU→Y107
　　(PEN)

CPU←X101
　　(EDP)

외부→펄스
  입력 A상

외부←펄스
  출력 B상

외부←펄스
  출력 A상

외부→펄스
  입력 B상

펄서 입력 허가

펄스 출력 완료 플러그

경과값감소 방향

a 제어 코드

c 목표 속도

동작에 필요한
       데이터

f [pps]

c

t [ms]

 

 

※ 래더 프로그램으로 Y107을 ON하면 1축째 모터가 펄서 입력 대기 상태로 됩니다.  

이 상태로 펄서를 회전시키면 모터가 회전합니다. 
  

X100 펄스 출력 중 플러그는 OFF인 채로 변화하지 않습니다. X101 펄스 출력 완료 

플러그는 Y107이 ON일 동안은 OFF가 됩니다.   

 

설정에 필요한 데이터 

이하 데이터를 공유 메모리의 특정 주소에 기록할 필요가 있습니다.  

2종류의 데이터로 동작을 결정합니다.  

  ・제어 코드 

  ・목표 속도 
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■동작 단계 

단계 1 준비 단계 

동작을 하기 위해 미리 데이터를 공유 메모리로 전송시켜 놓습니다. 

a 제어 코드

c 목표 속도

F151
공유 메모리

펄서 입력 운전을
위한 데이터

 
 

단계 2 동작 실행 

입력 허가 접점 Y107을 ON으로 합니다. 

이렇게 하면 펄서 입력 대기 상태가 됩니다. 

f［pps］

t［ms］

ON

XB Y107

펄서

「펄서 입력 대기 상태」

 
 

정전 

정전 방향으로 펄서를 회전합니다. 

역전 

역전 방향으로 펄서를 회전합니다. 

 

정전 방향은 경과값이 증가하는 방향을 나타내며, 역전 방향은 경과값이 감소하는 

방향을 나타냅니다. 펄서의 회전 방향과 모터의 회전 방향은 접속 방법에 따라 

달라집니다.  
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f［pps］

t［ms］

펄서 정전

정전

 

f［pps］

t［ms］

역전

펄서 역전  
 

참고: 

펄서 입력 운전 시의 내장 앱솔루트 카운터값 

 내장 앱솔루트 카운터는 펄스 출력한 펄스 수를 카운트합니다. 

따라서 펄스가 계속적으로 입력되고 있는 순간에는, 펄서의 입력 펄스수=카운터로 

카운트된 값이 되지는 않습니다. 

 

 

주의: 

펄서로부터 받은 입력신호가 무시되는 경우 

 설정된 체배수가 크고 목표속도가 작은 경우, 지정한 펄스 출력이 끝나기도 전에 

다음 펄서 입력 지령이 들어 와서 입력 펄스만큼의 출력을 얻지 못하는 경우가 

있습니다. 이런 경우 목표속도를 적당히 큰값으로 변경해 주시기 바랍니다.  

 

주의: 

피드백 카운터와 같은 펄스 입력 단자를 사용하기 때문에, 펄서 입력 운전이나 피드백 

카운터 중에서 선택해 주십시오.  

피드백 카운터를 사용하는 경우는 Y107을 ON으로 하지 마십시오. 

피드백 카운터, 펄서 입력 운전은 각 축별로 독립해 있으므로 각 축별로 선택이 

가능합니다.  
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11.3 펄서 입력 운전 시 입출력 접점의 

움직임 
 

 
 

■펄서 입력 허가 접점(Ｙ△７) 

 ① 위치 결정 유닛에 기록되어 있는 파라미터를 바탕으로, 펄서 입력 운전 상태로 

합니다. 

 ② 펄스 출력 중 접점(X□０)이 ON으로 되어 있는 동안에는 허가 상태로 이행되지 

않습니다.  

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

 

■펄스 출력 중 플러그(X□０) 

 펄서 입력 허가 접점 Ｙ△7이 ON이 되어도 펄스 출력 중 접점의 ON/OFF는 변하지 

않습니다.  

 

■펄스 출력 완료 플러그(X□１) 

① 펄서 입력 운전 전에 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 

입력 운전 중 한 동작이 완료하는 경우는 ON→OFF가 됩니다. 

 ② 펄서 입력 접점(Y△7)을 OFF로 변경하면 OFF→ON이 됩니다. 

 ③ 전원을 끊으면 리셋됩니다.  

  ＊ 이 접점은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전 

의 각 동작에 공통됩니다. 
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11.4 리미트 입력 시의 동작 
 

리미트(+)입력, 리미트(-)입력이 ON이 되었을 경우, 펄서 입력 운전은 이하의 동작을 

보입니다. 입력되어 있는 리미트와 역방향으로는 동작 가능합니다. 

 

조건 방향 리미트 상태 동작 

리미트(+) 입력: ON 기동 불가, 오류 발생 
정전

리미트(－) 입력: ON 기동 가능 

리미트(+) 입력: ON 기동 가능 주)

펄서 입력 

운전 기동시 
역전

리미트(－) 입력: ON 기동 불가, 오류 발생 

정전 리미트(+) 입력: ON 정지, 오류 발생 펄서 입력 운전 

동작중 역전 리미트(－) 입력: ON 정지, 오류 발생 

주）Pulse/Sign 출력 모드는 기동 가능합니다. 

CW, CCW 출력 모드를 설정했을 경우는 리미트 오류가 발생합니다. 

 아래에 표시한 방법으로 오류를 해결하십시오. 

 

・ 원점 복귀 기능으로 오류 해결 

① 리미트(+) 입력의 오류 클리어(Y△F)를 ON으로 한 후, 다시 OFF로 하십시오. 

② 리미트(+) 입력이 ON인 구간에서는 경과값 방향으로 원점 복귀 기동 (Y△2)를 

ON해 주십시오.  

 

・ JOG 운전 기능으로 오류 해결 

① 리미트(+) 입력의 오류 클리어(Y△F)를 ON으로 한 후, 다시 OFF로 하십시오. 

② 리미트(+) 입력이 ON인 구간에서는 JOG 역전 (Y△4)를 ON해 주십시오. 

 

 【프로그램 예】  

     

0
제어 코드

기동 속도

가감속 시간

제어 코드

39

목표 속도

F1   DMV     ,    H 2000090   ,    DT 0

F1   DMV     ,    K 500           ,    DT 2

F1   DMV     ,    K 1000         ,    DT 4

F1   DMV     ,    K  10            ,    DT 6

F151 WRT     ,    K   0             ,    DT 0   ,  K 10   ,  H 110
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11.5 리미트 오버 스위치에 관한 주의 사항 
JOG 운전, 원점 복귀(원점 서치 포함), 펄서 운전에 있어서의 리미트 입력은 이동 방향에 

대해 논리적으로 존재하는 값을 입력해야합니다. + 방향으로 이동중에 리미트(-) 오버 

스위치, - 방향으로 이동 중에 리미트(+) 오버 스위치가 입력 되어도 동작은 정지하지 

않습니다. 따라서 아래 내용에 주의해 주십시오.  

 

■기동 전에 
경과값이 증가하는 방향에 리미트(+) 오버 스위치, 경과값이 감소하는 방향에 

리미트(-)오버 스위치가 있는지 확인해 주십시오. 

 

●방향이 일치하지 않을 경우 

다음 이유를 생각해 볼 수 있습니다. 확인하고 수정해 주십시오. 

1) 리미트（＋）오버 스위치, 리미트(-) 오버 스위치가 역으로 접속되어 있는 경우 

2) 유닛과 모터 드라이버의 선 연결이 CW, CCW 반대로 되어 있는 경우 

3) 유닛과 모터 드라이버 설정에서, Sign 입력 논리가 반대로 되어 있는 경우 

4) 프로그램 상에서 지정하는 제어 코드 중, 펄스 출력 회전방향(정전/역전) 지정이 

반대로 되어 있는 경우 
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11.6 사용 가능한 수동 펄스 발생기의 종류 
■출력 펄스수가 「25P/R」(1주 25펄스)타입인 것을 사용해 주십시오. 

「100P/R」(1주 100펄스)타입의 경우 1 클릭으로 4펄스 출력되어 정확하게 동작하지 

않는 경우가 있습니다.  

 

■라인 드라이버 출력 타입을 권장합니다. 

트랜지스터 오픈 콜렉터 출력 타입, 트랜지스터 출력 풀업 저항이 포함된 것을 

사용하실 수 있습니다.  

 

 참조→＜P3－12 펄스 입력 접속＞ 

 

 

추천 수동 펄서 

업체명 형식 비고 

RE45BA2D5F 실버 TOSOKU 로고 마크 없음 도쿄 측정기재㈱  

( ㈱東京測定器材 ) RE45BA2D5C 블랙 TOSOKU 로고 마크 없음 

네미콘㈱  UFO-0025-2D 블랙 로고 마크 없음 

＊업체에 따라 수동 펄스 인코더 혹은 통칭 <테파> 등으로 불리는 경우도 있습니다.  

 

■수동 펄서에 관한 문의 연락처 

 도쿄 측정기재㈱  0428-31-2321（代） 

 일본 전산 네미콘㈱  03-5443-3666（代） 
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12장  
감속 정지・ 강제 정지 
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12.1 샘플 프로그램 
12.1.1 도중 정지・ 비상 정지 

 

모터
드라이버

모터

(＋) 측
(－) 측

테이블

위치 결정 유닛 2축타입

위치 결정 기동
스위치

X0

폴　나사

도중 정지
스위치

XD

도중 정지
스위치

XE

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■프로그램 

R0
F1    DMV    ,    H         80    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       300    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       300    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   50000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K0  ,  DT0  ,  K10  , H100

（ ED ）

R0X0
（ DF ）

E점 제어 위치 결정
동작 프로그램 예

Y100R0

Y106XD
도중 정지

Y105XE
비상 정지

도중 정지 입력

비상 정지 입력

감속 정지 접점

강제 정지 접점

 
 

■프로그램 상의 주의점 

・정지 입력 접점 번호는, 유닛의 축수나 장착 위치에 따라 달라집니다. 

・감속 정지 또는 강제 정지가 작동하면, 한번 각 동작의 기동 접점을 OFF로 하지 

않고는 재기동을 걸 수가 없습니다. 이 내용은 E점 제어, P점 제어, 원점 복귀, JOG 

운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전의 각 동작에서 공통됩니다.  

 

12-2 



■펄스 출력도 

●감속 정지 동작 ＜도중 정지＞ 

CPU←X100
　　(BUSY)펄스 출력 중 플러그

시간 t [ms］

f [pps]

 CPU→Y106
　　　(DCL)감속 정지 접점

10000

300

CPU→Y100
　　　(EST)E점 제어 기동 접점

CPU←X101
　　　(EDP)펄스 출력 완료 플러그

 
 

●정지 동작 ＜비상 정지＞ 

시간 t [ms］

f [pps]

10000

300

CPU←X100
　　(BUSY)펄스 출력 중 플러그

 CPU→Y105
　　　(EMR)강제 정지 접점

(비상 정지 입력시)

CPU→Y100
　　　(EST)E점 제어 기동 접점

CPU←X101
　　　(EDP)펄스 출력 완료 플러그
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12.2 감속 정지와 강제 정지의 동작 
12.2.1 감속 정지 

 

동작 중에 감속 정지 접점을 ON으로 하면, 동작을 중단하고 감속 동작으로 들어갑니다. 

기동 속도에 도달하면 펄스 출력을 정지합니다. 이 조작은 E점 제어, P점 제어, 원점 

복귀, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전의 각 동작에서 공통됩니다. 펄서 입력 운전의 

경우는 펄스 출력을 정지합니다.  

f [pps]

10000

300

100

CPU →Y100

CPU →Y106

(EST)

(DCL)

감속시간

가속 중인 경우는
가속 비율로 감속

t [ms]

 
 

중요 

감속 정지를 실행했을 경우, 그 시점에 공유 메모리 영역에 설정되어 있는 데이터로 

결정된 가속도로 감속하고 기동 속도까지 감속, 정지합니다. 

감속 중 혹은 가속 중에 감속 정지 접점을 ON으로 하면, 그 시점의 가속 비율로 기동 

속도까지 감속하여 정지합니다.  

12.2.2 강제 정지 
 

동작 중에 강제 정지 접점을 ON으로 하면, 즉각 펄스 출력을 정지합니다. 

이 조작은 E점 제어, P점 제어, 원점 복귀, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 

운전의 각 동작에서 공통됩니다.  

시간 t [ms］

f [pps]

10000

300

CPU←X100
　　(BUSY)

CPU←X101
　　　(EDP)

CPU→Y105
　　　(EMR)

100
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12.3 정지 동작 전후 입출력 접점의 움직임 
 

 
 

■감속 정지 접점(Ｙ△６) 

① 감속 정지 접점이 ON이 되면, 실행 중인 동작을 중단하고 감속 동작으로 

들어갑니다. 

② 감속 개시 후 속도가 기동 속도까지 떨어지면 펄스 출력을 정지합니다. 

③ 전원을 끊으면 리셋됩니다. 

 

■강제 정지 접점(Ｙ△５) 

 ① 강제 정지 접점이 ON이 되면, 실행 중인 동작을 즉시 중단하고 펄스 출력을 

정지합니다. 

 ② 전원을 끊으면 리셋됩니다. 

 

■펄스 출력 중 플러그(X□０) 

 ① 감속 정지 접점이 ON이 됐을 경우, 펄스 출력이 완료되면 OFF가 됩니다.  

 ② 강제 정지 접점이 ON이 됐을 경우, 강제 정지 접점이 ON이 된 1스캔 후에 

OFF가 됩니다. 

③ 전원을 끊으면 리셋됩니다. 

  

■펄스 출력 완료 플러그(X□１) 

① 감속 정지 접점이 ON이 됐을 경우, 펄스 출력이 완료되면 ON이 됩니다.  

② 강제 정지 접점이 ON이 됐을 경우, 강제 정지 접점이 ON이 되고 1스캔 후에 

ON이 됩니다.   

③ 전원을 끊으면 리셋됩니다. 
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12.4 정지 동작에 관한 주의 
12.4.1 정지 후의 펄스 출력 완료 플러그 상태 

 

감속 정지나 강제 정지는 모두 정지 후 펄스 출력 완료 플러그가 ON이 됩니다.  

펄스 출력 완료 플러그를 위치 결정 완료 후 동작의 트리거 신호로 사용할 경우에는, 

감속 정지 시나 강제 정지 시에 다음 동작으로 넘어가지 않도록 프로그램을 짜 주시기 

바랍니다. 

 

12.4.2 정지 후 재기동 
 

감속 정지 또는 강제 정지가 작동하면, 각 동작의 기동 접점을 OFF로 하지 않으면 

재기동을 걸 수 없습니다. 이 내용은 E점 제어, P점 제어, 원점 복귀, JOG 운전, JOG 

위치 결정 운전, 펄서 입력 운전의 각 동작에서 공통됩니다. 

 

12.4.3 강제 정지 시의 경과값 데이터 
 

강제 정지를 시행한 후에도 공유 메모리 내의 경과값 데이터는 유지됩니다. 다만 

일반적으로 기계적 어긋남이 발생하는 경우가 있을 수 있기 때문에, 일단 원점 복귀를 

시행한 다음 다시 위치 결정 제어를 기동할 것을 권장합니다. 
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13장  
피드백 카운터 
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13.1 샘플 프로그램 
13.1.1 피드백 카운트와 경과값 비교에 의한 탈조 검출 

이동량 설정 방식을 인크리먼트하며, 경과값이 증가하는 모터의 회전 방향을 플러스 

방향으로 하고 있습니다.  

모터
드라이버

모터

테이블

폴　나사

(＋측)(－측)

10000펄스

위치 결정 유닛
2축타입

WX10
WX11
WY10
WY11

X0

엔코더

 
 

■펄스 출력도 

f [pps]

E점 제어 기동 접점

(공유 메모리 설정 내용)

제어 코드

기동 속도 fs

목표 속도 ft [pps]

가감속 시간 Ac [ms]

위치 지령값 Pt [pulse]

＋

기동시 카운트 수 정지시 카운트 수

10000펄스

200080

 
■각 접점의 동작 

・펄스 출력 중 플러그(X100)는 E점 제어 기동시에 ON이 되며, 펄스 출력이 완료하면 

OFF가 됩니다. 

・펄스 출력 완료 플러그(X101)는 펄스 출력이 완료되면 ON이 되고, 다음으로 E점 제어, 

P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀, 펄서 입력 운전 중 어느 한 

동작이 기동될 때까지 보유됩니다. 

・경과값은 위치 결정 유닛 내부의 카운터에 절대값으로 저장됩니다. 

13-2 



■프로그램 예 

E점 제어시에 출력 펄스 수와 피드백 펄스 수를 비교하여, 그 수치가 허용값 범위 외가 

될 때에는 감속 정지를 시행하는 프로그램 예입니다. 
 

R0
F1    DMV    ,    H 200080    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

R0X0
（ DF ） 기동 조건

제어 코드

기동 속도

목표 속도

F151   WRT   ,   H0  ,  DT0  ,  K10  , H100

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

데이터 레지스터 DT0 ~ DT9 까지의 10워드 내용을

공유 메모리 어드레스 H100 ~ H109 에 기록

공유 메모리 기록

가감속 시간

위치 지령값

（ ED ）

Y100R0

F150   READ  ,   H0  ,  H10A  ,  K2  ,  DT10

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

공유 메모리 어드레스 H10A ~ 10B 까지의 2워드 내용을

데이터 레지스터 DT10에 읽어냄

슬롯 No.0의 위치 결정 유닛을 지정

F150   READ  ,   H0  ,  H10E  ,  K2  ,  DT20

F23    DT+   ,   DT10   ,   K100   ,   DT12

내부 릴레이

제어 코드

가감속 시간

목표 속도

기동 속도

위치 지령값

공유 메모리 어드레스 H10E ~ 10F 까지의 2워드 내용을

데이터 레지스터 DT20에 읽어냄

F28    DT -   ,   DT10   ,   K100   ,   DT14

카운트값

경과값

경과값

경과값

허용값＋

허용값-

R9010

R100D < =        DT12    ,    DT20

D > =        DT14    ,    DT20

허용값＋

허용값-

카운트값

카운트값

탈조 검출 플러그

E점제어내부 릴레이

Y106R100

감속 정지

 
 
 

피드백 카운터의 펄스 카운트 수는, 공유 메모리 1축: H10F, H10E, 2축: H11F, H11E, 

를 읽어 주십시오. 

 

피드백 카운터는 각 축 별로 독립되어 있습니다.  

인코더 등의 2상 입력을 카운트할 경우는, 오(誤) 카운트를 방지하기 위하여 제어 코드로 

펄스 입력 카운트의 체배를 4체배(×4)는 2체배(×2)로 설정하십시오.  

또한 카운터의 수치는 원점 복귀 완료 시, 오류 클리어 시(Y△F를 ON)에  

0으로 클리어되므로 주의하시기 바랍니다. 
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13.2 피드백 카운터 기능 
 

・ 피드백 카운터는 2상입력, 방향 판별 입력, 개별 입력을 선택할 수 있습니다.  

・피드백 카운터를 사용할 경우, 펄스 입력 신호는 동일한 단자를 이용하기 때문에 펄서 

입력 운전과 병행할 수 없습니다. 

・ 피드백 카운터는 각축 별로 독립되어 있습니다.  

또한 본 카운터는 원점 복귀 완료 시, 오류 클리어 시(Y△F를 ON)에 0으로 

클리어되므로 주의하시기 바랍니다. 특히 피드백 카운터를 범용 고속카운터로 사용할 

경우는 주의가 필요합니다. 

・인코더 등의 2상 입력을 카운트할 경우는, 오(誤) 카운트를 방지하기 위하여 제어 

코드로 펄스 입력 카운트의 체배를 4체배(×4) 또는 2체배(×2)로 설정하십시오.  

 

 

■카운트 값이 저장되는 공유 메모리 주소 

 공유 메모리 주소 계수 

1축 H10F, 10E 

2축 H11F, 11E 

부호부 32비트 

-2,147,483,648~ 

+2,147,483,647 

 

■피드백 카운터 기능에 관련된 제어 코드표 
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13.3  피드백 카운터의 입력 방식 
 

2상 입력방식 <통상설정> 제어코드 상위측 H0 

 
 

2상 입력방식 <반전설정> 제어코드 상위측 H1 

 
 

방향 판별 입력방식 <통상설정> 제어코드 상위측 H4 

 
 

방향 판별 입력방식 <반전설정> 제어코드 상위측 H5 

    
 

 

 

개별 입력방식 <통상설정> 제어코드 상위측 H8 

    
 

개별 입력방식 <반전설정> 제어코드 상위측 H9 
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13.4  피드백 카운터의 체배 기능 
 

2상 입력 1체배 

    
 

 

2상 입력 2체배 

    
 

 

2상 입력 4체배 

    
 

 

방향 판별 입력 1체배 

    
 

 

방향 판별 입력 2체배 
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개별 입력 1체배 

    
 

 

개별 입력 2체배 
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14장   
FPΣ  위치 결정 유닛 

동작과 프로그램 주의 
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14.1 유닛의 기본동작에 관한 주의 
14.1.1 전원 공급을 중단하면 공유 메모리 값이 클리어됨 

 

위치 결정 유닛 상의 공유 메모리 데이터는 정전시 백업되지 않습니다. 따라서 전원을 

다시 켤 때는 초기 동작 데이터를 공유 메모리에 입력한 후 각 기동 접점을 ON 

시킵니다. 

 
공유 메모리공유 메모리

경과값 이
모두「0」으로
리셋트됨

각 설정값

전원

 
 

전원 공급을 중단하면 공유 메모리의 각 설정값은 O이 됩니다. 제어 코드도 모두 

초기값으로 돌아갑니다. 

 

주의: 

 데이터를 입력하지 않고 기동 접점을 ON하면 설정값 오류가 발생하거나 예정에 

없는 동작이 발생할 수 있습니다. 
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 주의: 

 전원이 ON일 때 원점 복귀 동작을 시킬 경우, 원점 복귀 기동 접점을 ON하기 전 

반드시 제어 코드를 입력하시기 바랍니다. 제어 코드를 입력하지 않으면 원점 

복귀 방향 오류, 입력 논리 오류 등이 일어나 예상 밖의 동작을 수행하는 경우가 

있습니다. 

 

F1   DMV     ,    H        10    ,    DT      0

F1   DMV     ,    K      500    ,    DT 2

F1   DMV     ,    K 　100    ,    DT 6

F1   DMV     ,    K  10000    ,    DT 4

F151 WRT   ,  K   0   ,  DT   0   ,  K    8   ,  H   100

 
 

참고: 

 전원 OFF 전의 경과값 데이터를 전원 ON 시에 읽어내려면 아래와 같이 

프로그램을 작성하십시오. 

 

 
 

<예> 

전원 OFF 전에 DT100~DT101의 경과값을 읽어, 전원 ON 시에 DT100~DT101의 

내용을 DT102~DT103을 통해 유닛 경과값 영역에 기록합니다. 
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14.1.2 CPU 유닛이 RUＮ→PROG. 모드가 될 때의 동작 
 

E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀의 각 동작 중에 CPU 

모드가 PROG.로 전환되면, 위치 결정 유닛은 안전성을 고려해 진행중인 동작을 

중단하고 감속 동작에 들어갑니다. 또한 펄서 입력 운전 시에는 펄스 출력을 정지합니다.  

 

예 

E점 제어 동작 중에 CPU 유닛이 RUN모드→PROG. 모드가 될 때 

 
 

주의: 

CPU 유닛 모드가 RUN→PROG.로 전환된 시점에서 감속 정지 동작을 개시합니다. 

이 때 감속 가속도는 RUN→PROG.로 전환될 때에 공유 메모리에 등록되어 있는 

데이터에서 정한 가속도로 감속을 수행합니다. 

 

통상 사용 상태에서 위치 결정 동작이 실행되고 있는 동안은 CPU 유닛 모드를 

RUN→PROG.로 전환하지 마십시오.  

 

참고: 

 참조→12장 감속 정지, 강제 정지 
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14.1.3 일단 동작이 기동되면 다른 동작으로 움직이지 않음  
 

위치 결정 유닛의 6개 기본 동작(E점 제어, P점 제어, 원점 복귀, JOG 운전, JOG 위치 

결정 운전, 펄서 입력 운전) 중 어느 하나의 기동 접점이 ON이 되어 동작을 개시하면, 

다른 동작의 접점이 ON이 되어도 다른 동작으로 바뀌지 않습니다.  

 

예 

E점 제어 기동 접점을 ON으로 하고 E점 제어를 개시하면, 점 제어 동작 중에 P점 제어, 

원점 복귀, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전 기동용 접점을 ON 해도 

동작은 전환되지 않습니다. 

 

 
 

참고: 

감속 정지・강제 정지 접점 중 하나가 ON이 되면 상기 6개 기본 동작이 행해지고 

있더라도 즉시 정지 동작으로 들어갑니다.  

 

각 

동
작
의 

기
동
접
점
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14.2 응용 사용법에 관한 주의 
14.2.1 가감속 제로 운전을 할 경우의 설정 

 

속도 명령을 갑자기 목표 속도까지 끌어 올리는 가감속 제로 운동(자기동 운전)을 할 

경우엔 기동 속도 및 가감속 시간을 0(제로)으로 설정합니다. 가감속 시간 0(제로)으로 

목표 속도 펄스를 출력합니다. 

기동 속도=목표 속도로 설정하면 위치 결정 유닛 설정값이 오류가 발생하여 기동되지 

않습니다. 
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15장   
오류 발생 시  

위치 결정 유닛 동작 
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15.1 오류 발생 시 위치 결정 유닛 동작 

15.1.1 위치 결정 유닛의 ERR LED 점등 시 
 

ERR LED

 
 

■기동 시(정지 시) 

기동 시(정지 시)에 설정값 오류나 리미트 오류가 발생한 경우 각각의 동작은 개시되지 

않습니다. E점 제어, P점 제어, 원점 복귀, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 

운전 역시 기동되지 않습니다. 
 

■동작 중 

[P점 제어] 또는 [JOG 운전] 동작 중에 설정값 오류가 발생하거나 E점 제어, P점 제어, 

원점 복귀, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전 작동 중에 리미트 오류가 

발생했을 경우 위치 결정 유닛은 진행 중인 동작을 중단하고 [정지] 동작으로 

들어갑니다.  
 

참고: 

 설정값 오류나 리미트 오류 발생 시, 오류 해소 접점을 OFF→ON 

 →OFF로 하고 오류가 해소될 때까지 재기동은 불가능합니다. 

오류가 발생하지 않은 다른 축에 대해서는 운전을 계속합니다. 

→감속 정지 동작（P12-4 12.2.1 감속 정지 참조） 

 

15.1.2 CPU 유닛의 ERROR LED 점등 시 

ERROR LED

 
위치 결정 유닛은 진행 중인 동작을 중단하고 [감속 정지] 동작으로 들어갑니다. 
 

참고: 

 단, 시스템 레지스터 설정에서 각종 오류 발생 시 운전을 [운전] 쪽으로 설정했을 

경우 동작을 계속합니다. 

→감속 정지 동작(P12-4 12.2.1 감속 정지 참조) 
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15.2 위치 결정 유닛 본체가 발생하는 오류 
 

위치 결정 유닛 본체에는 [기동 속도], [목표 속도], [가감속 시간] 등의 각 파라미터의 

설정 내용이 적절하지 않은 경우나 리미트 입력이 발생했을 경우에 오류를 보고하는 

기능을 가지고 있습니다. 

 

ERR LED
에러는 각 축별로 표시됨
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설정값 오류가 발생하는 경우와 내용 

기동 설정 시 동작중 수정 시  

부수 0 범위 외 부수 0 범위 외

기동 속도 오류  오류 

목표 속도 오류 오류 오류 

가감속 시간 오류  오류 

위치 지령값(인크리먼트) 

E점 제어 

위치 지령값(앱솔루트) 
해당 조건 없음 

해당 조건 없음 

기동 속도 오류  오류    

목표 속도 오류 오류 오류 오류 오류 오류 

가감속 시간 오류  오류 오류  오류 

위치 지령값(인크리먼트) 

P점 제어 

위치 지령값(앱솔루트) 
해당 조건 없음 해당 조건 없음 

기동 속도 오류 오류 오류 

목표 속도 오류 오류 오류 

가감속 시간 오류  오류 

위치 지령값(인크리먼트) 

원점 복귀 

위치 지령값(앱솔루트) 
해당 조건 없음 

해당 조건 없음 

기동 속도 오류  오류    

목표 속도 오류 오류 오류 오류 오류 오류 

가감속 시간 오류  오류    

위치 지령값(인크리먼트) 

JOG운전 

위치 지령값(앱솔루트) 
해당 조건 없음 해당 조건 없음 

기동 속도 오류  오류 

목표 속도 오류 오류 오류 

가감속 시간 오류  오류 

위치 지령값(인크리먼트)    

JOG위치 

결정 운전 

위치 지령값(앱솔루트) 오류 오류 오류 

해당 조건 없음 

기동 속도    

목표 속도 오류 오류 오류 

가감속 시간 

위치 지령값(인크리먼트) 

펄서 입력 

운전 

위치 지령값(앱솔루트) 

해당 조건 없음 

해당 조건 없음 

위에 표시한 오류 시 동작 동작을 개시하지 않음 감속 정지 

 

 

(1) 제어 코드에 관한 것은 설정값 오류 대상이 아닙니다. 

(2)      이 부분 데이터는 오류 대상이 되지 않습니다. 

(3) 각 모드(펄서 입력 운전 제외)의 기동 시에 기동 속도 � 목표 속도로 설정되면 

오류가 됩니다. 

(4) JOG 운전에서 직선 가감속을 선택 시에만 동작 중에 수정이 가능합니다. 
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리미트 오류가 발생하는 경우와 내용 

기동 시 동작 중 

  리미트（+）

입력 

리미트（－）

입력 

리미트（+）

입력 

리미트（－）

입력 

정전 오류 오류 오류 오류 
Ｅ점 제어 

역전 오류 오류 오류 오류 

정전 오류 오류 오류 오류 
Ｐ점 제어 

역전 오류 오류 오류 오류 

정전 오류  오류  
원점 복귀 

역전  오류  오류 

정전 원점 복귀 

（원점 서치） 역전 

원점 서치가 불가능한 경우 오류를 보고합니다. 

하기 참조 

정전 오류  오류  
JOG 운전 

역전  오류  오류 

정전 오류 오류 오류 오류 
JOG 위치 결정 운전 

역전 오류 오류 오류 오류 

정전 오류  오류  
펄서 입력 운전 

역전 주의） 오류  오류 

위에 표시한 오류 시 동작 동작을 개시하지 않음 정지 

(1)     이 부분 데이터는 오류 대상이 되지 않습니다.  

(2) 원점 검색 시 리미트 오버 스위치에서 자동 반전 후, 원점 근방이 ON이 되지 않고 

반대쪽 리미트 입력이 ON이 되었을 경우에는 리미트 오류가 됩니다.  

 주의: Pulse/Sign 출력 모드는 기동 가능합니다.  

CW, CCW 출력 모드를 설정했을 경우 리미트 오류가 발생합니다.  

아래에 표시한 방법으로 오류를 해결하십시오. 

 

 ・ 원점 복귀 기능으로 오류 해결 

  ① 리미트(+) 입력의 오류 클리어(Y△F)를 ON으로 한 후 다시 OFF 하십시오. 

  ② 리미트(+) 입력이 ON인 구간에서는 경과값 방향으로 원점 복귀 기동 

(Y△2)을 ON 하십시오. 

・ JOG 운전 기능으로 오류 해결 

  ① 리미트(+) 입력의 오류 클리어(Y△F)를 ON으로 한 후, 다시 OFF 하십시오. 

  ② 리미트(+) 입력이 ON인 구간에서는 JOG역전(Y△4)을 ON 하십시오. 

 

     【프로그램 예】  

        

0
제어 코드

기동 속도

가감속 시간

제어 코드

39

목표 속도

F1   DMV     ,    H 2000090   ,    DT 0

F1   DMV     ,    K 500           ,    DT 2

F1   DMV     ,    K 1000         ,    DT 4

F1   DMV     ,    K  10            ,    DT 6

F151 WRT     ,    K   0             ,    DT 0   ,  K 10   ,  H 110
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15.3 이상 시 대처 방법 

15.3.1 위치 결정 유닛의 ERR LED가 켜지면 
 

●상황 

위치 결정 데이터 설정 오류 또는 리미트 오류가 발생하고 있습니다.  

 

●처리 순서 １ 

프로그래밍 툴을 이용해 오류 내용을 확인하십시오.  

 X□F가 ON: 설정값 오류 발생 

 X□F가 ON: 리미트 오류 발생 

 

리미트 오류가 발생했을 경우→처리 순서 2로 

설정값 오류가 발생했을 경우→처리 순서 3으로 

 

●처리 순서 ２ 

아래 방법 중 하나로 리미트 오류를 확인하십시오. 

① 설치된 리미트 오버 스위치가 ON일 경우 오류 해소 후 JOG 운전, 원점 복귀 등으로 

리미트 오버 스위치가 OFF될 때까지 이동하십시오. 

② 설치된 리미트 오버 스위치가 ON이 아니거나 리미트 오버 스위치가 설치되지 않은 

상황에서 오류가 발생했을 경우 제어 코드로 리미트 입력 유효 논리를 변경하십시오. 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치는 X□B, X□C에서 입력 상태를 모니터할 수 

있습니다. 
 

처리 순서 5로 
 

●처리 순서 ３ 

프로그래밍 툴을 이용해 파라미터의 데이터 테이블로 사용되고 있는 데이터 레지스터 

값이 설정 가능 범위 내에 있는지 확인하십시오. 
 

위치 결정 데이터 설정이 가능한 범위 

파라미터 종류 설정 가능한 범위 프로그램 상 지정 

기동 속도[pps] 0~+4,000,000[pps] K0~K4,000,000 

목표 속도[pps] +1~+4,000,000[pps] K1~K4,000,000 

가감속 시간[ms] 0~+32,767[ms] K0~K32,767 
 

●체크 포인트 

① 기동 속도가 목표 속도보다 큰 값으로 설정되어 있지 않습니까? 이럴 경우 오류가 

발생할 수 있습니다. E점 제어, P점 제어의 1속째, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 

원점 복귀의 경우 기동 속도보다 큰 값을 설정하십시오. 

② 목표 속도가 0으로 되어 있지 않습니까?  

③ 데이터 레지스터가 마이너스 값으로 되어 있지 않습니까？ 

④ 파라미터를 외부에서 설정하고 있는 경우나 PLC 내부에서 연산하고 있는 경우 값이 

설계대로 되어 있는지 확인하십시오. 
 

●처리 순서 ４ 

 설정 범위 외 값들을 프로그램 상에서 수정하십시오. 
 

●처리 순서 ５ 

아래 방법 중 하나로 오류를 리셋하십시오. 

① 프로그램으로 오류 클리어 접점 ECLR을 OFF→ON→OFF로 합니다. 

② FPWIN－GR 또는 FPWIN－Pro에 의한 강제 출력에서, 오류 클리어 접점 ECLR을 

OFF→ON→OFF로 합니다.  

③ 우선 드라이버→PLC 순으로 전원을 끊고 다시 PLC→드라이버 순으로 전원을 

넣습니다.  
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■오류 클리어 신호에 의한 클리어 ①【프로그램을 이용하는 방법】 

먼저 접속한 스위치로 프로그램 상의 오류를 클리어하는 방법입니다. 임의의 입력으로 

각축에 대응하는 오류 클리어 신호를 ON 하십시오. 

 

【예】 

입력 X100으로 위치 결정 유닛의
설정값 에러를 클리어

 
 

주의: 

 사용하는 릴레이 번호는 배열 위치에 따라 달라집니다.  

 

■오류 클리어 신호에 의한 클리어 ②【강제 출력을 이용한 방법】 

순서 

 １. 프로그래밍 툴 소프트 메뉴에서 강제 입출력을 선택합니다. 

 ２. 강제 출력할 릴레이 Y△F를 지정합니다.  

 ３. 대상이 되는 접점을 한번 ON한 후에 OFF 합니다.  

 ４. 강제 상태를 해제하십시오. 

 

주의: 

 강제 출력 후 반드시 [강제 해소] 조작을 수행하십시오. 

릴레이 번호는 장착한 유닛 타입이나 배열 위치, 축 번호에 따라 달라집니다. 
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15.3.2 모터가 돌지 않거나 움직이지 않는 경우 

(펄스 출력 A・ B의 LED가 깜박거리거나 켜져 있는 

경우） 
 

●대처 방법 1: 서보 모터의 경우 

서보 온 입력이 ON으로 되어 있는지 확인하십시오. 

R0 Y0

위치 결정 유닛  
 

 

●대처 방법 2 

드라이버 전원이 켜져있는지 확인하십시오. 

●대처 방법 3 

위치 결정 유닛과 드라이버의 연결선이 올바르게 접속되어 있는지 확인하십시오. 

●대처 방법 4 

펄스 출력 방식의 설정(CW/CCW 방식 또는 Pulse/Sign 방식)이 드라이버와 

일치하는지 확인하십시오. 

→제어 코드 항목을 확인하십시오. 

 

위치 결정 유닛 

15.3.3 모터가 돌지 않거나 움직이지 않는 경우 

(펄스 출력 A・ B의 LED가 꺼져 있는 경우） 
 

●처리 방법 

프로그램을 다시 점검하십시오. 

 

체크 포인트 

① I/O 번호가 일치하는지 확인하십시오. 

② 기동 접점이 프로그램 상에서 수정되어 있지는 않은지 확인하십시오. 

③ 리미트 오버 스위치의 입력 논리를 확인하십시오(이 경우 오류 LED가 켜져 있음). 
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15.3.4 회전・ 이동 방향이 반대로 된 경우 
 

【회전・이동 방향이 반대로 되는 예】 

 
 

●대처 방법 1 

위치 결정 유닛과 드라이버의 선 연결이 올바르게 접속되어 있는지 확인하십시오. 

 

체크 포인트 

CW/CCW 출력 및 Pulse/Sign 출력이 모두 드라이버 쪽 해당 입력에 접속되어 있는지 

확인하십시오. 

참조→<P3-8 펄스 출력 신호의 접속> 

 

●대처 방법 2 

공유 메모리 제어 코드와 위치 지령값 지정이 일치하는지 확인하십시오. 

 

체크 포인트 

인크리먼트 <상대값 제어>와 앱솔루트<절대값 제어> 지정 및 Pulse/Sign 출력, 

CW/CCW 출력 지정은 프로그램 상의 제어코드로 지정합니다. 

참조→<P4-11 인크리먼트와 앱솔루트> 

 

●대처 방법 3 

위치 지령 데이터 지정을 +방향과 -방향이 반대로 설계되었을 경우 제어 코드로 회전 

방향을 변경하십시오. 

참조→<P4-2 펄스 출력 모드> 
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15.3.5 원점 복귀 시에 정지 위치가 어긋난 경우 
 

기동 속도

X107

X106

정지 위치를 통과

원점 근방 입력

원점 입력

(스위치)

 
 

●현황 

원점 복귀 시 충분한 감속이 이뤄지지 않았을 수 있습니다. 기동 속도까지 감속되지 

않았을 경우 원점 입력이 있어도 정지하지 않습니다. 

 

●처리 방법 1 

원점 근방 입력 스위치의 위치를 원점 복귀 방향과 반대 방향으로 이동하십시오. 

기동 속도

X107

X106

t [ms]

감속 종료

정상적 정지 위치

원점 근방 입력 (스위치)

원점 입력  
 

체크 포인트 

원점 입력을 서보 모터 드라이버의 Z상에 접속하고 있는 경우 원점 근방 입력 위치와 

원점 입력 위치가 가까워질 수 있습니다.  

정지 위치를 통과

t [ms]

(Z상)

기동 속도

X107

X106

원점 근방 입력 (스위치)

원점 입력   
 

●대처 방법 2 

프로그램을 수정해서 원점 복귀 속도를 낮추십시오. 
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15.3.6 원점 복귀 시 감속하지 않는 경우 
 

기동 속도

t [ms]

X107

X106

원점 근방 입력 (스위치)

원점 입력 (스위치)  
 

●현황 

원점 근방 입력을 정확하게 받아들이지 못했을 수 있습니다. 

 

●처리 방법 1 

원점 근방 입력 스위치를 외부에서 강제적으로 ON/OFF하고 위치 결정 유닛의 원점 

근방 입력 표시 LED [D]가 켜져 있는지 확인하십시오.  

 

●처리 방법 2 

원점 근방 입력 스위치의 입력 논리가 통상 ON과 통상 OFF 중 어느 쪽으로 되어 

있는지 확인하십시오. 

 

●처리 방법  

원점 복귀 프로그램의 제어 코드 지정을 확인하십시오. 

참조→<P16-6 제어 코드> 

참조→<P10-20 입력 논리> 

 

체크 포인트 

원점 근방 입력이 접속되지 않았을 경우 원점 근방 입력은 OFF로 인식됩니다. 
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15.3.7 원점에서 멈추지 않는 경우(원점 복귀 시 감속 종료 후) 
 

기동 속도

기동 속도를 유지,
정지하지 않음

X107

X106

원점 근방 입력 (스위치)

원점 입력 (스위치)  
 

●현황 

원점 근방 입력을 정확하게 받아들이지 못했을 수 있습니다. 

 

체크 포인트 

원점 복귀는 감속 후의 원점 입력이 유효하기 때문에 감속 중에 원점 입력 신호가 

입력되었을 경우에는 입력이 무시됩니다. 

 

●처리 방법 1 

원점 입력 센서를 외부에서 강제적으로 ON/OFF하고 위치 결정 유닛의 원점 입력 

표시 LED [Z]가 켜져 있는지 확인하십시오.  

 

●처리 방법 2 

원점 입력의 입력 논리가 통상 ON과 통상 OFF 중 어느 쪽으로 되어 있는지 

확인하십시오. 

 

●처리 방법 3 

원점 복귀 프로그램의 제어 코드 지정을 확인하십시오. 

참조→<P16-6 제어 코드> 

참조→<P10-20 입력 논리> 

 

체크 포인트 

원점 입력이 접속되지 않았을 경우 원점 입력은 ON으로 인식됩니다. 
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16장  
사양 일람 

 

 

 

16-1 



16-2 



16.1 사양 일람 
 

■일반 사양 

항목 사양 

사용 주위 온도 0℃~+55℃ 

보존 주위 온도 -20℃~+70℃ 

사용 주위 온도 30~85％RH(결로가 없을 것) 

보존 주위 온도 30~85％RH(결로가 없을 것) 

내전압 외부 커넥터 각 핀-어스 사이, 500V AC 1분간 

절연 저항 외부 커넥터 각 핀-어스 사이, 100MΩ이상(500V DC에서） 

내진동 
10~55Hz 1소인/1분간, (JIS C0040에 준거) 

(복진폭 0.75mm X, Y, Z 각방향 10분간)

내충격 98m/s２ 이상 X, Y, Z 각방향 4회(JIS C0041에 준거） 

내노이즈성 1000V[P-P] 펄스폭1μs, 50ns(노이즈 시뮬레이터법에 의해) 

사용 분위기 부식성 가스가 없을 것. 먼지가 심하지 않을 것. 
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■성능 사양 

품번 AFPG430 AFPG431 AFPG432 AFPG433 

형번 FPG-PP11 FPG-PP21 FPG-PP12 FPG-PP22 

출력 타입 트랜지스터 라인 드라이버 

점유 점수 입출력 각 16점 입출력 각 32점 입출력 각 16점 입출력 각 32점

제어 축수 독립 1축 독립 2축 독립 1축 독립 2축 

지령 단위 펄스（인크리먼트, 앱솔루트 대응） 
위치 지령 

최대 펄스 수 부호 포함 32비트(-2,147,483,648~+2,147,483,647 펄스) 

속도 지령 지령 범위 
1pps~500kpps 

(1pps 단위로 설정 가능) 

1pps~4Mpps 

(1pps 단위로 설정 가능) 

가감속 방식 직선 가감속, Ｓ자 가감속 제어 

S자 종류 Sin, 2차, 사이클로이드, 3차 곡선 선택 가능 가감속 지령 

가감속 시간 0~32,767ms(1ms 단위로 설정 가능) 

원점 복귀 속도 속도 설정 가능(복귀 속도, 서치 속도) 

입력 신호 원점 입력, 원점 근방 입력, 리미트(＋), 리미트(－) 원점 복귀 

출력 신호 편차 카운터 클리어 신호 

운전 모드 

・E점 제어(직선 가감속,Ｓ자 가감속) 

・P점 제어(직선 가감속,Ｓ자 가감속) 

・원점 복귀 동작(원점 서치) 

・JOG 운전 동작 *1 

・JOG 위치 결정 동작 

・펄서 입력 운전 *3 

 체배 가능 

(×１, ×２, ×５, ×10, ×50, ×100, ×500, ×1000) 

・리얼 타임 주파수 변경 

・무한 출력 

기동 시간 0.02ms 또는 0.005ms 선택 가능 *2 

출력 인터페이스 출력 모드 1펄스 출력(Pulse/Sign), 2펄스 출력(CW/CCW) 

계수 범위 부호 포함 32비트(-2,147,483,648~+2,147,483,647 펄스) 피드백 카운터 

기능＊3 입력 모드 ２상 입력, 방향 판별 입력, 개별 입력（각 모드 체배 기능 있음）

그 외의 기능 
・경과값과의 비교접점을 내장(동작 중에 임의 위치에서 타이밍 

신호 발생) 

내부 소비 전류(５V DC)＊4 150mA 이하 220mA 이하 150mA 이하 220mA 이하 

전압 21.6V DC~26.4V DC 
외부 공급 전원＊5 

소비 전류 20mA 35mA 20mA 35mA 

질량 약 75g 이하 약 80g 이하 약 75g 이하 약 80g 이하 

＊１. 직선 가감속 동작을 선택했을 때 동작 중인 목표 속도를 변경할 수 있습니다. 

＊２. 기동 시간은 공유 메모리의 제어 코드 설정에서 변경할 수 있습니다. 

공장 출하 시(초기값)은 0.02ms로 되어 있습니다. 

기동 시간에 대하여 

기동 시간은 기동 요구에서 펄스 출력까지 걸리는 시간을 나타냅니다. 특히 Pulse/Sign 

모드에서는 펄스 출력 이전에 Sign 신호를 출력할 필요가 있기 때문에 아래와 같은 출력 파형을 

보입니다. 

  
＊３. 펄서 입력 운전 및 피드백 카운터는 똑같은 입력 단자를 사용하므로 두 기능을 동시 사용할 수 

없습니다.  

＊４. FPΣ콘트롤 유닛에서 마더 보드 버스를 통해 유닛 내부로 공급합니다. 

＊５. 유닛 커넥터는 외부로부터 전원을 공급합니다.
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16.2 공유 메모리 영역 일람 
 

기동 속도나 목표 속도 설정 및 원점 복귀 방향 지정, S자 가감속 선택 등은 공유 메모리에 설정합니다. 

각 축별로 설정 영역(주소 번지)는 달라도 설정 내용은 동일합니다.  

  １축: 100h~10Fh번지 점유    ２축: 110h~11Fh번지 점유 

범위 외 설정값을 설정했을 경우 각 모드 기동 시 오류가 발생하여 설정값 오류 접점이 ON이 됩니다. 

각 설정값은 부호 포함 32비트 데이터(더블 워드)로 취급해 주십시오. 

전원 OFF일 때 공유 메모리 영역 내 데이터는 보존되지 않습니다.  

 

■공유 메모리 영역 일람 
공유메모리・ 어드레스 

(16진수) 
설정요/불요(○：요/×：불요) 

１축 ２축 

이름 내용 
E점 

제어

P점

제어

JOG 

운전 

JOG위치 

결정운전 

원점

복귀

펄서

운전

100h 110h 

101h 111h 

제어 코드 

가감속 방식(직선, S자) 

제어 방식(인크리먼트, 

앱솔루트) 원점 복귀 방향 및 

논리, 펄서 체배율 

○ ○ ○ ○ ○ ○ 

102h 112h 

103h 113h 

기동 속도 

fs[pps] 

기동 속도 설정 

설정 범위 

 0~+4,000,000[pps] 

○ 
○ 
단, 

1속째일때

만 
○ ○ ○ × 

104h 114h 

105h 115h 

목표 속도 

ft[pps] 

목표 속도 설정 

설정 범위 

 1~+4,000,000[pps] 

○ ○ ○ ○ ○ ○ 

106h 116h 

107h 117h 

가감속 시간 

Ac[ms] 

가감속 시간 설정 

설정 시간 

0~+32,767[ms] 

○ ○ ○ ○ ○ × 

108h 118h 

109h 119h 

위치 지령값 

Pt[Pulse] 

위치 지령값 설정 

부호 포함 32bit 

-2,147,483,648 

  ~+2,147,483,647[펄스] 

○ ○ × 
○ 

인크리먼트 일 

때만 
× × 

10Ah 11Ah 

10Bh 11Bh 

경과값 

Pe[Pulse] 

경과값 카운트(앱솔루트) 

부호 포함 32bit 

-2,147,483,648 

  ~+2,147,483,647[펄스] 

△ △ △ △ △ △ 

10Ch 11Ch 

10Dh 11Dh 

비교 펄스 수 

Pc[Pulse] 

비교 펄스 설정 

부호 포함 32bit 

-2,147,483,648 

  ~+2,147,483,647[펄스] 

△ △ △ △ △ △ 

10Eh 11Eh 

10Fh 11Fh 

피드백 카운터 

Ct[Pulse] 

피드백 펄스 계수 

부호 보함 32bit 

-2,147,483,648 

  ~+2,147,483,647[펄스] 

△ △ △ △ △ △ 

주１) 공유 메모리 영역은 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀 및 펄서 

입력 운전 각각의 동작에서 공통으로 사용됩니다. 동일 타이밍으로 덮어쓰지 않도록 하십시오. 

주２) E점 제어, P점 제어 1속째, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 원점 복귀의 경우, 목표 속도는 기동 

속도보다 큰값으로 설정해 주시기 바랍니다.  

주３) “△”는 필요에 따라 읽어서 기록합니다. 

주４) 라인 드라이버 타입, 트랜지스터 타입 모두 4Mpps까지 설정이 가능하나, 트랜지스터 타입 사용 

시 최고 속도를 500kpps로 해주십시오.  

주５) 피드백 카운터는 원점 복귀 완료 시와 오류 클리어 시(Y△F)에 0으로 클리어 되므로 

주의하십시오. 
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16.3 제어 코드 상세 내용 
 

상위 16비트(주소 101ｈ, 111ｈ） 
 

-（ ）

-（×1）

 

･ 인코더 등의 2상 입력을 카운트 할 

경우는 오카운트를 방지하기 위해 제어

코드로 펄스 입력 카운트 체배를 

4체배(×４) 또는 2체배(×２)로 

설정합니다. 

 

하위 16비트(주소 100ｈ, 110ｈ) 
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■제어 코드 지정 방법 

제어 코드는 앞에서 기술했듯이 32비트가 할당되어 있으며, 펄스 출력 혹은 펄스 입력 방법을 

지정합니다. 해당하는 기능을 사용하지 않을 때는 각 비트에 0을 채워넣어 지정하십시오. 

 

예1) 초기값일 때 펄스 출력 방식  

초기값에서는 모든 비트가 0이므로 최하위 2비트도 0이 되며, 제어 방식은 인크리먼트, 가감속 방식은 

직선 가감속이 됩니다.  

 

예2) 제어 방식을 앱솔루트로 변경할 때의 제어 코드 

 

 
 

 

예3) 제어 방식을 앱솔루트에서 S자 패턴을 2차곡선으로 변경할 때의 제어 코드 

 

 
 

 

예4) 제어 방식 인크리먼트에서 출력 방식을 CW/CCW로 변경할 때의 제어 코드 

 

 
 

 

■펄스 출력 분주 모드 지정에 대하여 

분주 모드 설정에서는 기동 속도나 목표 속도에 설정된 속도로 임의적으로 분주하는 출력이 가능합니다. 

본 기능을 이용하면 1pps이하의 주파수 설정이 가능합니다. 

<예> 목표 속도 300pps에서 16분주 모드로 지정하면 18.75pps가 출력됩니다. 
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16.4 입출력 접점 할당 일람 
 

입출력 접점 번호 주５) 

1축 타입 2축 타입 
접점 이름 내용 

1축째 1축째 2축째 

X□０ 
펄스 

출력 중 
ＢUＳＹ 펄스 출력 중 ON 주１） X１００ X１００ X１１０ 

X□１ 
펄스 

출력 완료 
ＥDＰ 펄스 출력 완료 시 ON 주２） X１０１ X１０１ X１１１ 

X□２ 가속 구간 ＡCC 가속 구간 ON X１０２ X１０２ X１１２ 

X□３ 정속 구간 CＯＮ 정속 구간 ON X１０３ X１０３ X１１３ 

X□４ 감속 구간 DＥC 감속 구간 ON X１０４ X１０４ X１１４ 

X□５ 회전 방향 DIR 
회전 방향 모니터 

(경과값 증가 방향일 때 ON) 
X１０５ X１０５ X１１５ 

X□６ 원점 입력 ＺＳG 원점 입력 유효 시 ON X１０６ X１０６ X１１６ 

X□７ 
원점 근방  

입력 
DOG 원점 근방 입력 유효 시 ON X１０７ X１０７ X１１７ 

X□８ 
원점 복귀  

완료 
ORGＥ 

원점 복귀 완료 시 ON 

주3) 
X１０８ X１０８ X１１８ 

X□９ 비교 결과 CLＥＰ 
내장 카운터의 경과 값� 비교 펄스 

수일 때 ON 
X１０９ X１０９ X１１９ 

X□Ａ 
설정값 변경 

확인 
CＥＮ 

P점 제어 시 설정값 수정을 확인할 

때 사용합니다. 주４） 
X１０Ａ X１０Ａ X１１Ａ 

X□Ｂ 
리미트(+) 

입력 
LMTＰ 리미트(+) 입력 신호의 모니터 접점 X１０Ｂ X１０Ｂ X１１Ｂ 

X□C 
리미트(-) 

입력 
LMTM 리미트(-) 입력 신호의 모니터 접점 X１０C X１０C X１１C 

X□D 
타이밍 입력 

모니터 
TIMM JOG 위치 결정 타이밍 모니터 접점 X１０D X１０D X１１D 

X□Ｅ 설정값 오류 ＳＥRR 설정값 오류 발생 시 ON  X１０Ｅ X１０Ｅ X１１Ｅ 

X□Ｆ 리미트 오류 LＥRR 
동작 중이나 기동 시 리미트 입력이 

입력됐을 때 ON 
X１０Ｆ X１０Ｆ X１１Ｆ 

주1) E점 제어, P점 제어, 원점 복귀, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전 각각의 동작에서 펄스 출력 중 

ON이 되며 각 동작이 완료될 때까지 ON 상태를 유지합니다.  

주2) E점 제어, P점 제어, JOG 운전, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전 각각의 동작 완료 시 ON이 

됩니다. 감속 정지, 강제 정지 완료 시도 ON이 됩니다. 

다음으로 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, 원점 복귀, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전 중 어느 

한 동작이 기동될 때까지 OFF가 됩니다. 

주3) 원점 복귀 완료 시 ON이 됩니다. 

다음으로 E점 제어, P점 제어, JOG 운전, 원점 복귀, JOG 위치 결정 운전, 펄서 입력 운전 중 어느 

한 동작이 기동될 때까지 OFF가 됩니다. 

주4) P점 제어나 E점 제어 기동 시 ON이 되며, 공유 메모리 기록 명령 F151 또는 P151이 실행되어 

위치 결정 유닛의 공유 메모리에 데이터가 기록되면 OFF가 됩니다.  

주5) 입출력 접점 번호는 슬롯 No.가 0일 때의 번호로 표시하고 있습니다. 실제로 사용되는 번호는 유닛 

장착 위치에 따라 달라집니다.  
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입출력 접점 번호 주5） 

1축 타입 2축 타입 
접점 이름 내용 

1축째 1축째 2축째 

Ｙ△０ 
E점 제어 

기동 
ＥＳT 

사용자 프로그램으로 ON 시키면 

E점 제어 기동 
Ｙ１００ Ｙ１００ Ｙ１１０ 

Ｙ△１ 
P점 제어 

기동 
ＰＳT 

사용자 프로그램으로 ON 시키면 

P점 제어 기동 
Ｙ１０１ Ｙ１０１ Ｙ１１１ 

Ｙ△２ 
원점 복귀 

기동 
ORGＳ 

사용자 프로그램으로 ON 시키면 

원점 복귀 기동 
Ｙ１０２ Ｙ１０２ Ｙ１１２ 

Ｙ△３ JOG 정전 JGＦ 
사용자 프로그램으로 ON 시키면 

JOG 정전 기동 
Ｙ１０３ Ｙ１０３ Ｙ１１３ 

Ｙ△４ JOG 역전 JGR 
사용자 프로그램으로 ON 시키면 

JOG 역전 기동  
Ｙ１０４ Ｙ１０４ Ｙ１１４ 

Ｙ△５ 강제 정지 ＥMR 
사용자 프로그램으로 ON 시키면 

진행중인 동작을 중단, 감속 정지 
Ｙ１０５ Ｙ１０５ Ｙ１１５ 

Ｙ△６ 감속 정지 DCL 
사용자 프로그램으로 ON 시키면 

진행중인 동작을 중단, 감속 정지 
Ｙ１０６ Ｙ１０６ Ｙ１１６ 

Ｙ△７ 
펄서 

입력 허가 
ＰＥＮ 

사용자 프로그램으로 ON 시키면 

펄서 입력을 허가(ON일 때만 

유효) 

Ｙ１０７ Ｙ１０７ Ｙ１１７ 

Ｙ△８ 

JOG 

위치결정 

JOG 개시 

JGＳT JOG 위치 결정 동작시 ON시킴 Ｙ１０８ Ｙ１０８ Ｙ１１８ 

Ｙ△９ 

JOG 

위치결정 

위치 

결정개시 

TIM 

JOG→위치 결정 동작의 위치 결정 

개시 타이밍 시 ON시킴(JOG 위치 

결정 동작 확인에 사용 가능) 

Ｙ１０９ Ｙ１０９ Ｙ１１９ 

Ｙ△Ａ －   Ｙ１０Ａ Ｙ１０Ａ Ｙ１１Ａ 

Ｙ△Ｂ －   Ｙ１０Ｂ Ｙ１０Ｂ Ｙ１１Ｂ 

Ｙ△C －   Ｙ１０C Ｙ１０C Ｙ１１C 

Ｙ△D －   Ｙ１０D Ｙ１０D Ｙ１１D 

Ｙ△Ｅ －   Ｙ１０Ｅ Ｙ１０Ｅ Ｙ１１Ｅ 

Ｙ△Ｆ 오류 클리어 ＥCLR 
오류 발생 시 사용자 프로그램으로 

ON 시키면 오류가 해소됨 
Ｙ１０Ｆ Ｙ１０Ｆ Ｙ１１Ｆ 
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17장  
사이즈도・ 드라이버 접속도 
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17.1 외형 사이즈도 
 

30 30

90

90

90

1축 1축

2축

FPG-PP11
（1축 트랜지스터 타입）
FPG-PP12
（1축라인 드라이버 타입）

FPG-PP21
(2축 트랜지스터 타입)
FPG-PP22
(2축라인 드라이버 타입)

60(18)

3.5

4.
5

단위：mm
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17.2 모터 드라이버 접속도 
FPΣ위치 결정 유닛과 MINAS 모터를 조합해서 사용할 경우 간단하게 접속이 가능한 
[모터 드라이버 I/F 터미널]이 있습니다. 
참조: 자세한 사항에 대해서 <1.1.3 I/MINAS 모터와의 조합＞ 

17.2.1 마쯔시타 전기 산업 MINAS A 시리즈 
  

 
 

※ 드라이버 쪽 CW 구동 금지, CCW 구동 금지 입력, 서보 레디 출력, 서보 알람 출력 

접속은 각 모터 업체가 추천하는 회로를 따라주시기 바랍니다. 

유닛 쪽 ()안은 2축째 핀 번호입니다. 

 

라인 드라이버 출력 타입에서 접속합니다. 
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17.2.2 마쯔시타 전기 산업 MINAS S 시리즈/E 시리즈 
 

 
 

 

※ 드라이버 쪽 CW 구동 금지, CCW 구동 금지 입력, 서보 알람 출력의 접속은 각 모터 

업체가 추천하는 회로를 따라주시기 바랍니다. 

유닛 쪽 ()안은 2축째 핀 번호입니다. 

 

라인 드라이버 출력 타입에서 접속하고 있습니다. 
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17.2.3 마쯔시타 전기 산업 MINAS EX 시리즈 
  

 
 

 

※ 드라이버 쪽 CW 구동 금지, CCW 구동 금지 입력, 서보 알람 출력의 접속은 각 모터 

업체가 추천하는 회로를 따라주시기 바랍니다. 

유닛 쪽 ()안은 2축째 핀 번호입니다. 

 

라인 드라이버 출력 타입에서 접속하고 있습니다. 
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17.2.4 마쯔시타 전기 산업 MINAS X(XX) 시리즈 
  

 
 

 

※ 드라이버 쪽 CW 구동 금지, CCW 구동 금지 입력, 서보 레디 출력, 서보 알람 출력의 

접속은 각 모터 업체가 추천하는 회로를 따라주시기 바랍니다. 

유닛 쪽 ()안은 2축째 핀 번호입니다. 

 

라인 드라이버 출력 타입에서 접속하고 있습니다. 
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17.2.5 마쯔시타 전기 산업 MINAS X(V) 시리즈  
  

 
  

 

※ 드라이버 쪽 CW 구동 금지, CCW 구동 금지 입력, 서보 레디 출력, 서보 알람 출력의 

접속은 각 모터 업체가 추천하는 회로를 따라주시기 바랍니다. 

유닛 쪽 ()안은 2축째 핀 번호입니다. 

 

라인 드라이버 출력 타입에서 접속하고 있습니다. 
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17.2.6 오리엔탈 모터 UPK-W 시리즈 
 

 
 

유닛 쪽 ()안은 2축째 핀 번호입니다. 
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17.2.7 모터 드라이버 I/F 터미널 II 
 

■상품 일람 
상품명 품번 

１축 타입 ＡＦＰ８５０３ 모터 드라이버 I/F 터미널 II 

２축 타입 ＡＦＰ８５０４ 

 

 

■사용 가능한 위치 결정 유닛 
상품명 품번 

2축 타입 ＡＦＰ２４３４ FP2 위치 결정 유닛(다기능 타입) 

4축 타입 ＡＦＰ２４３５ 

1축 타입 ＡＦＰＧ４３２ FPΣ 위치 결정 유닛 

2축 타입 ＡＦＰＧ４３３ 

 

●관련 상품 
상품명 품번 

０.５ｍ ＡＦＰ８５１００ FP2 위치 결정 접속 케이블 

１ｍ ＡＦＰ８５１０１ 

１ｍ ＡＦＰ８５１３１ MINAS AIII 시리즈 전용 케이블 

２ｍ ＡＦＰ８５１３２ 

１ｍ ＡＦＰ８５１４１ MINAS S 시리즈 전용 케이블 

２ｍ ＡＦＰ８５１４２ 

 

■각부의 명칭과 사이즈(ｍｍ) 
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■선 연결  

 

 
・ 케이블을 접속하면 펄스 출력 A, 펄스 출력 B(라인 드라이버) 및 편차 카운터 클리어 

신호가 I/F 터미널 내에서 직결됩니다. 

・ 원점 입력은 원점 전환 핀으로 서보 앰프의 OZ(직결)와 접속 및 단자 대 입력 

원점(ZSG) 접속 모두 가능합니다(위 그림 참조). 

・ 리미트 전환 핀으로 입출력 단자대의 LMTP, LMTM을 위치 결정 유닛과 서보 앰프로 

동시 입력과 LMTP, LMTM을 위치 결정 유닛 입력 및 입력 단자대의 CWL, CCWL을 

서보 앰프로 입력 모두 가능합니다. 

・ 피드백 전환핀으로 위치 결정 유닛의 펄스 입력을 이 출력 단자 PA・PB로의 접속과 

서보 앰프의 인코더 신호 출력과 접속 모두 가능합니다(위 그림 참조). 

・ 위치 결정 접속 케이블 실드를 FE 단자에 접속하여 사용하십시오. 

※ 노이즈에 의해 FP2-MINAS-AIII(S) 서보 앰프가 오작동하는 경우는 위치 결정 

접속케이블 실드를 SD 단자로 접속하십시오.  

※ FE 단자는 FP2 위치 결정 유닛의 F.E. 핀이나 MINAS 서보 앰프 커넥터 CN I/F의 

FG핀에 접속됩니다. 

※ SD 단자는 MINAS 서보 앰프 커넥터 CN I/F의 GND핀에 접속됩니다. 
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■단자 배치  
【 예 】1축 타입 

 
 

 

■적용 압착 단자 
 

 

업체 형상 형명 적합 전선 조임 토크 

AI 0.25-6BU AWG#25-#22 0.16-0.33mm2

AI 0.34-6TQ AWG#24-#22 0.20-0.37mm2페닉스 

콘택트 

봉상 

AI 0.5-6WH AWG#22-#20 0.32-0.56mm2

0.22-0.25N・m 

 

■장착 방법 

 
 

기종 품번 L사이즈(mm)

1축 타입 AFP8503 106.0 

2축 타입 AFP8504 178.0 
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18장   
샘플 프로그램 
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18.1 샘플 프로그램 

18.1.1 위치 결정 프로그램 1축 
  

■유닛 구성 

 

모터
드라이버

모터

리미트 (＋)
오버 스위치

(＋) 측

리미트 (－)
오버 스위치

(－) 측

위치 결정 유닛 2축타입
X2

원점 원점 근방

역전 정전

（X10C） （X106）（X107） （X10B）

0 100002점간을 이동

X5X4X3

X1X0

JOG 정전
스위치

JOG 역전
스위치

비상 정지
스위치

원점복귀 스타트
스위치

위치 결정(1) 운전 스타트
스위치

위치 결정(2) 운전 스타트
스위치

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■샘플 프로그램의 개요 

이 샘플 프로그램은 앱솔루트 방식을 사용합니다. 

리미트 오버 스위치는 ON일 때 통전 있음으로 합니다. 

위치 결정(1), (2)의 동작은 원점 복귀 후에 유효가 됩니다. 

１．입력 X0이 ON일 때 절대 위치 10000으로 이동[위치 결정(1)] 

２．입력 X1이 ON일 때 절대 위치로 0 이동[위치 결정(2)] 

３．입력 X2가 ON일 때 원점 복귀를 개시(원점 금방 입력이 복귀 방향에 없을 경우 

리미트 입력을 감지하여 방향을 반전, 원점 근방(ON→OFF)을 검출 후 다시 원점 

복귀 동작으로 들어감) 
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■I/O 할당 

I/O NO. 내용 I/O NO. 내용 

X１００ 펄스 출력 중 플러그 R０ 원점 복귀 동작 중 

X１０１ 위치 결정 완료 플러그 R１ 원점 복귀 지령 펄스 

X１０８ 원점 복귀 완료 플러그 R８ 원점 복귀 완료 펄스 

X０ 위치 결정(1) 운전 스타트 R９ 원점 복귀 완료 기억 

X１ 위치 결정(2) 운전 스타트 R１０ 위치결정(1) 동작 중 

X２ 원점 복귀 스타트 R１１ 위치결정(1) 동작 지령 펄스 

X３ JOG 정전 R１２ 위치결정(1) 완료 기억 

X４ JOG 역전 R１３ 위치결정(1) 완료 펄스 

X５ 비상 정지 R２０ 위치결정(2) 동작 중 

Ｙ１００ E점 제어 기동 R２１ 위치결정(2) 동작 지령 펄스 

Ｙ１０２ 원점 복귀 기동 R２２ 위치결정(2) 완료 기억 

Ｙ１０３ JOG 정전 R２３ 위치결정(2) 완료 펄스 

Ｙ１０４ JOG 역전 R３０ JOG 정전 설정 

Ｙ１０５ 강제 정지 R３１ JOG 역전 설정 

 

참고: 

 아래의 접점에서 스위치 입력 상태를 확인할 수 있습니다. 

 X１０6 원점 입력 

 X１０7 원점 근방 입력 

 X１０B 리미트(+) 입력 

 X１０C 리미트(-) 입력 
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■프로그램 

R1
F1    DMV    ,    H        D1    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     2000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

R1
（ DF ）

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 8  , H 100

원점 복귀 지령 펄스

R0
원점 복귀 중

R0X2
（ DF ）

Y105R8X100

R9
원점 복귀 완료 기억

R9X108 Y105

R0

R8X108
（ DF ）

원점 복귀 완료 펄스

R10
위치 결정(1) 동작 중

R10X0
（ DF ）

R9R13X100

R11R10
（ DF ）

위치 결정(1) 동작 중 펄스

R11
F1    DMV    ,    H        D1    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K     1000    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 10  , H 100

R12
위치 결정(1) 완료 기억

R12X101
（ DF ）

R9R10

R13R12
（ DF ）

위치 결정(1) 완료 펄스

R20
위치 결정(2) 동작 중

R20X1
（ DF ）

R9R23X100

R21R20
（ DF ）

위치 결정(2) 동작 지령 펄스

R21
F1    DMV    ,    H        D1    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K     1000    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F1    DMV    ,    K   10000    ,   DT 8

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 10  , H 100

R22
위치 결정(2) 완료 기억

R22X101
（ DF ）

R9R20

R23R22
（ DF ）

위치 결정(2) 완료 펄스

（ ED ）

R30
F1    DMV    ,    H        D1    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     1000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 8  , H 100

R30
（ DF ）

JOG 정전 설정

X3

R31X4
（ DF ）

JOG 역전 설정

R31
F1    DMV    ,    H        D1    ,   DT 0

F1    DMV    ,    K       500    ,   DT 2

F1    DMV    ,    K     1000    ,   DT 4

F1    DMV    ,    K       100    ,   DT 6

F151   WRT   ,   K 0  ,  DT 0  ,  K 8  , H 100

R21
E점 제어 기동

Y100R11

Y102R1

원점 복귀 기동

Y103X3

JOG 정전 기동

Y104X4

JOG 역전 기동

Y105X5

오바 란
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18.1.2 위치 결정(2축) ＜직선 보간 프로그램＞ 
 

■유닛 구성 

현재 위치

위치 결정 유닛 2축타입

현재 위치
（4000, 3000）

WX10
WX11
WY10
WY11

 
 

■샘플 프로그램의 개요 

이 샘플 프로그램은 앱솔루트 방식을 사용합니다. 

 １.현재의 절대 위치를 데이터 테이블에 읽어냅니다. 

 ２.현재 위치부터 목표 위치(4000, 3000)까지의 거리를 계산합니다. 

 ３.거리에 포함되는 X 성분 및 Y 성분 비율을 각각 계산합니다. 

 ４.X축 및 Ｙ축 동시에 E점 제어를 개시하고, 기동 속도와 목표 속도를 각각의 

비율로 출력, 직선 보간을 시행합니다. 

목표 속도가 0pps가 되는 축에 대해서는 기동을 걸면 오류가 생기므로 내부 접점을 

이용해 기동 조건을 설정합니다. 

 

■프로그램 상의 설정 항목 

데이터 내용 직선 성분 X축 성분 Ｙ축 성분 

목표 위치(절대값） (X, Y) X* Ｙ* 

현재 위치(절대값） (x, y) x ｙ 

이동 거리 
 

Lx=X－x Ly=Ｙ－ｙ 

기동 속도 Vs* 
  

목표 속도 Vt* 
  

가감속 시간 Ａc* Ａcx=Ａc Ａcy=Ａc 

＊표 항목은 사용자가 임의의 값을 설정하고 그외 항목은 샘플 프로그램 내에서 

연산합니다. 
 

＜참고＞ 직선 이동 거리 계산 
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■데이터 레지스터 할당 

 데이터 No. 내용 계산 식 

사용자 설정

영역 

DT０ 

DT２ 

DT４ 

DT６ 

DT８ 

기동 속도 

목표 속도 

가감속 시간 

Ｘ축 목표 위치 

Ｙ축 목표 위치 

 

DT１０ 

DT１２ 

Ｘ축 현재 위치 

Ｙ축 현재 위치 

 

DT１４ 

 

DT１６ 

 

DT１８ 

DT２０ 

DT２２ 

DT２４ 

DT２６ 

DT２８ 

Ｘ축 이동 량=(X축 목표위치-X축 

현재 위치)의 절대값 

Ｙ축 이동 량=(Y축 목표위치-Ｙ축 

현재위치)의 절대값 

Ｘ축 이동 량의 2승 

Ｙ축 이동 량의 2승 
Ｘ축 이동 량의 2승+Y축 이동 량의 

2승 

직선 이동 량 

Ｘ축 이동 량／직선 이동 량 

Ｙ축 이동 량／직선 이동 량 

ABS(DT6-DT10) 

 

ABS(DT8-DT12) 

 

(DT14)의 2승 

(DT16)의 2승 

DT18+DT20 

 

√ DT22 

DT14/DT24 

DT16/DT24 

DT３０ 

DT３２ 

DT３４ 

DT３６ 

DT３８ 

Ｘ축 제어 코드 

Ｘ축 성분 기동 속도 

Ｘ축 성분 목표 속도 

가감속 시간 

Ｘ축 목표 위치 

H1＜앱솔루트＞ 

DT0＊DT26 

DT2＊DT26 

DT4 

DT6 

이 

프로그램의 

워크 영역 

DT４０ 

DT４２ 

DT４４ 

DT４６ 

DT４８ 

Ｙ축 제어 코드 

Ｙ축 성분 기동 속도 

Ｙ축 성분 목표 속도 

가감속 시간 

Ｙ축 목표 위치 

H1＜앱솔루트＞ 

DT0＊DT28 

DT2＊DT28 

DT4 

DT8 
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■프로그램 

R10

R10
DF

DF
R0

R0

R1

R1

R10

R9010

상시 ON

상시 ON

R9010

상시 ON

R9010

상시 ON

R9010

상시 ON

R9010

기동 요구

목표 속도

목표 속도

목표 속도

기동 속도

기동 속도

기동 속도

가감속 시간

기동 요구

기동 요구 X축 조건 X축 기동

X축 조건

Y축 조건

Y100

Y110

Y축 기동

직선 보간

X축 현재값

X축 현재값

Y축 현재값

X축 이동량

X축 이동량

X축 이동량

X축 이동 목표

가감속 시간

X축 이동량

Y축 비율

Y축 비율

Y축 비율

X축 비율

X축 비율

X축 비율

X제어 코드

Y제어 코드

X축 기동 속도

Y축 기동 속도

Y축 목표 속도

Y축가감속 시간

Y축 이동 목표

X축 목표 속도

2승 함

2승 함 평방근

평방근

평방근

X축 이동량의 2승

X축 이동량의 2승

Y축 이동량의 2승

Y축 이동량의 2승

Y축 이동량

Y축 이동량

Y축 이동량

Y축 이동량

Y축 현재값

X축 이동 목표

Y축 이동 목표

Y축 이동 목표

가감속 시간

Y축 목표 속도

X축 목표 속도

X축 이동 목표

Y축 이동 목표

CALL     0

SUB     0

F150 READ  ,  K  0  ,  H 10A  , K   2  ,  DT  10

F1  DMV     ,  H   81  ,   DT 30

F1  DMV     ,  DT   4  ,  DT    36

F1  DMV     ,  DT   6  ,   DT    38

F1  DMV     ,  DT   4  ,   DT    46

F1  DMV     ,  DT   8  ,   DT    48

D =   DT  34  , K  0

D =   DT  44  , K   0

F1  DMV     ,  H   81  ,   DT    40

F312  F*     ,  DT 26  ,   #DT   0  ,  # DT  32

F312  F*     ,  DT 28  ,   #DT   0  ,  # DT  42

F151 WRT  ,  K   0,   DT 30  ,  K  10 ,  H  100

F151 WRT  ,  K   0 ,  DT 40  ,  K  10 ,  H  110

F312  F*     ,  DT 28  ,   #DT   2  ,  # DT  44

F312  F*     ,  DT 26  ,   #DT   2  ,  # DT  34

F150 READ  ,  K  0  ,  H 10A  , K   2  ,  DT  12

F28   D    ,   DT  6   ,  DT   10   ,   DT   14

F28   D    ,   DT  8   ,  DT   12   ,   DT   16

F323   PWR   ,  # DT 14   ,   K   2    ,    DT   18

F323   PWR   ,  # DT 16   ,   K   2    ,    DT   20

F310  F +     ,     DT18   ,    DT   20    ,   DT    22

F324   FSQP   ,   DT  22   ,  DT   24

F313   F%    ,  # DT 14  ,   DT   24   ,    DT  26

F313   F%    ,  # DT 16  ,   DT   24   ,    DT   28

F88  DABS       DT   16

F88  DABS       DT   14

ED

Y축 조건

F1

F1

F1

F1

F1 DMV

DMV

DMV

DMV

DMV

　,　  K      500    ,    DT     0

　,　  K   10000    ,    DT     2

　,　  K      100    ,    DT      4

　,　  K     4000    ,    DT      6

　,　  K     3000    ,    DT      8

RET

X축가감속 시간

X축 이동 목표

 
 

참고: 

 프로그램 내의 기호 “#”에 대해서 

 기호 “#”는 실수 연산 명령 사용시에 정수 데이터→실수 데이터, 또는  

 (실수 데이터)→(정수 데이터)로 변환을 시행할 때 지정합니다. 

 

리미트(+), 리미트(-) 오버 스위치를 접속하지 않은 경우 제어 코드로 리미트 입력 유효 

논리를 변경해 주십시오. 초기값은 비통전(非通電) 시 입력 있음 상태로 되어 있으며, 

리미트 오버 스위치의 접속이 없는 상태에서 ON으로 가정합니다. 
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개정 이력 
 

＊매뉴얼 번호는 표지 하부에 기재되어 있습니다. 

발행 날짜 매뉴얼 번호 개정 내용 
 

2005년 7월 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ARCT1F365K 

 

 

 초판  (일본어 매뉴얼 No.ARCT1F365-2) 

 

 

 



 

 



 

 

 

 
주문 시 부탁드릴 사항 

 
본 자료에 기재된 제품 및 사양은, 제품의 개량 등의 이유로 인해 예고 없이 변경(사양 변경,  

제조 중지를 포함)될 수 있으므로, 기재된 제품의 사용을 검토하시거나 주문하실 경우 필요하시면 

본 자료에 기재되어 있는 정보가 최신 정보인 지에 관해 당사 창구로 문의하셔서  

확인하시기 바랍니다. 

또한 본 자료에 기재된 사양이나 환경, 조건 범위를 초과하여 사용될 가능성이 있는 경우,  

또는 기재되지 않은 조건이나 환경에서 사용하거나 철도, 항공, 의료용 등의 안전기기나 제어  

시스템 등 특별하고 신뢰성이 요구되는 용도로 사용을 검토하시는 경우는, 당사의 상담을  

받으시고 사양서를 받아보시기 바랍니다. 
 

【수입 검사】 

·구입품 또는 납입품에 대해서는 신속한 수입 검사를 시행해 주시고, 또한 본제품의 수입검사  

 전 또는 검사 중 취급에 있어서 관리 보존에 충분한 배려를 부탁드립니다. 
 

【보증 기간】 

·본 제품의 보증 기간은 구입 후, 혹은 귀사가 지정한 장소로 납입 후 1년간입니다. 

 또한 전지나 광원 램프 등의 소모품, 보조재료는 제외됩니다. 
 

【보증 범위】 

·만일 보증 기간 동안 본 제품에 당사의 잘못에 의한 제품 고장이나 하자가 있음이 밝혀질 

 경우 제품을 구입하거나 납입하신 장소에서 대체품이나 필요한 부품 또는 하자 부분의 교환 

 및 수리를 무상으로 신속히 처리해드리겠습니다. 

 단 고장이나 하자가 다음 항목에 해당할 경우에는 보증 대상에서 제외됩니다. 
 

１. 귀사에서 지시한 사양, 규격, 취급 방법 등에서 기인한 경우. 

２. 구입 후 또는 납입 후에 행해진 당사와 관련이 없는 구조, 성능, 사양 등의 개조가 원인인 경우. 

３. 구입 후 혹은 계약 시에 실용화되던 기술에서는 예견하는 것이 불가능했던 현상에서 기인한 

경우. 

４. 카달로그나 사양서에 기재되어 있는 조건, 환경의 범위를 벗어나 사용한 경우. 

５. 본 제품을 귀사의 기기에 맞춰서 사용하셨을 때, 귀사의 기기가 업계의 통념상 준비될 수 

있는 기능, 구조 등을 갖추고 있었다면 회피할 수 있었던 손해의 경우. 

６. 천재지변이나 불가항력에서 기인한 경우. 

 

또한, 여기서 말하는 보증은 구입 또는 납입된 본 제품 단품에 한정된 것으로, 본 제품의 고장이나 

하자에서 유발된 손해는 제외합니다. 

이하의 내용은 한국국내의 거래 및 사용을 전제로 한 것입니다. 

 
한국 이외 지역에서의 거래 및 사용에 관한 사양, 보증, 서비스 등에 대해 질문 사항이나 요청 

사항이 있으시면 당사 창구로 별도 상담해 주시기 바랍니다. 
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한국마쯔시타전공주식회사 
서울시 강남구 대치동 996-1 미래에셋타워 10층 
Tel. 02-2052-1050(代) 
Fax. 02-2052-1053 
URL: http://www.nais-e.com/ 

 

마쯔시타전공주식회사 
제어기기본부 제어디바이스사업부 

우:571-8686 오사카부 카도마시 카도마 1048 
TEL. +81-6-6908-1050  
FAX. +81-6-6908-5781 
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