
1 

하이젠 서보 FDA7000 Series와  상위 장치의 표준 결선도   

1. 하이젠 서보 드라이브와 각 상위 장치간 표준 결선도 방법 

2. LS산전 XGB PLC  CPU 직결 표준 결선 

3. LS산전 XGB PLC  CPU 직결 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시)  

4. LS산전 MASTER-K 120S CPU 직결 표준 결선 

5. LS산전 MASTER-K 120S CPU 직결 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시)  

6. LS산전 G4F-PP1/2/3O 표준 결선 

7. LS산전 G4F-PP1/2/3O 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

8. LS산전 G4F-PP1/2/3D 표준 결선 

9. LS산전 G6F-PP1/2/3D 표준 결선 

10. LS산전 XGT-PO1/2/3A 표준 결선 

11. LS산전 XGT-PO1/2/3A 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

12. LS산전 XGT-PD1/2/3A 표준 결선 

13. LS산전 XGT-PD1/2/3A 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

14. MITSUBISHI A1SD75P 표준 결선 

15. MITSUBISHI A1SD75P 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

16. MITSUBISHI FX2N-1PG 표준 결선 

17. MITSUBISHI FX2N-1PG 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

18. MITSUBISHI FX3UC-**MT CPU 직결 표준 결선 

19. MITSUBISHI FX3UC-**MT CPU 직결 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

20. MITSUBISHI QD75D 표준 결선 

21. MITSUBISHI QD75D 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

22. MITSUBISHI QD75P 표준 결선 
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OPEN COLLECTOR 방식과 LINE DRIVE 방식의 
HIGEN SERVO DRIVE 결선 방법

*주1.  지령 펄스열 입력은 DC24V 사용 오픈 컬렉터 결선 이며 신호선에 부착되는 저항은 
         1.5KΩ (1/2W) 입니다. DC24V 사용 오픈 컬렉터 접속 시 필히 저항을 연결 하십시오. 
*주2.  오픈 컬렉터 방식과 라인 드라이브 방식은 서로 다른 결선과 신호연결로 되어있습니다.
         필히 결선 방법을 확인하여 주십시오.
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* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

+24V 입력 DC24V

신호명 X축 Y축

OPC_ZO 23

50FG

비상정지

서보ON

정방향금지

역방향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8

Servo Drive
FDA7000

PULSE
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Direction

COMMON
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COM COM
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COM COM

원점신호

근사원점

하한리미트

P04 P06

P05
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CN2

Shield 12

*주6

COM통신단자

P07

상한리미트 P03

비상정지 입력접점

COMOCommon

24V 전원1A이상

POWER
SUPPLY

+24V

0V

+24V

0V

* 주 1 ~ 10 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

+24V 입력 DC24V

신호명 X축 Y축

OPC_ZO 23

50FG

비상정지

서보ON

정방향금지

역방향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 결선도를 참조 하십시오.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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Shield 12

*주6

COM통신단자

P07

상한리미트 P03

비상정지 입력접점

COMOCommon

24V 전원1A이상

POWER
SUPPLY

+24V

0V

+24V

0V

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다.     
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다.(PIN 24,25 -GND24)

+24V 입력

신호명 X축 Y축

OPC_ZO 23

50FG

P P

비상정지

서보ON

정방향금지

역방향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

PAO

/PAO

PBO

/PBO

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8

Servo Drive
FDA7000

PULSE

COMMON

Direction

COMMON

P40 P41

COM1 COM1

P42 P43

COM2 COM2

근사원점

근사원점

하한리미트

P04 P06

P05

P00 P02

P01

CN2

Shield 12

*주6

COM통신단자

P07

상한리미트 P03

비상정지 입력접점

COMOCommon

24V 전원1A이상

POWER
SUPPLY

+24V

0V

+24V

0V

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다.     
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다.(PIN 24,25 -GND24)

+24V 입력

신호명 X축 Y축

OPC_ZO 23

50FG

P P

비상정지

서보ON

정방향금지

역방향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

46

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 결선도를 참조 하십시오.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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RDY 21

49

SM

PG

CN2

PFIN

PRIN

OPCRIN

PZ0

PZ0/

10

29

12

4

5

30

FP+

FP-

RP+

RP-

DRIVN

DRIVN COM

HOME +5

HOME COM

DOG

0V+

0V-

STOP

COM

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

ALMRST

STOP

39

18

40

15

38

13

GEAR1 43

49DC24V+

GND24 25

Master-K
G4F-PP1/2/3O

21

22

23

24

33

34

37

38

28

25

26

27

32

CN1입력측

CN1
위치지령측

BRAKE

ALARM

ZSPD

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

20

47

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

M/CNFB

회생저항

24V 전원1A이상

+24V

-0V

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

FG 50

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

-0V

상한리미트

하한리미트

외부정지

원점

비상정지

서보ON

정방향금지

역반향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

*주2~5

*주7
CN3

*주1

*주6

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다.  
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

GND24 24

t

r

P

B

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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RDY 22

49

SM

PG

CN2

PFIN

PRIN

OPCRIN

PZ0

PZ0/

10

29

12

4

5

30

FP+

FP-

RP+

RP-

DRIVN

DRIVN COM

HOME +5

HOME COM

DOG

0V+

0V-

STOP

COM

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

ALMRST

STOP

17

18

38

13

42

43

GEAR1 16

49DC24V+

GND24 25

Master-K
G4F-PP1/2/3O

21

22

23

24

33

34

37

38

28

25

26

27

32

CN1입력측

CN1
위치지령측

BRAKE

ALARM

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

46

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

M/CNFB

회생저항

24V 전원1A이상

+24V

-0V

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

FG 50

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

-0V

상한리미트

하한리미트

외부정지

원점

비상정지

서보ON

정방향금지

역반향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

*주2~5

*주7
CN3

*주1

*주6

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다.  
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

GND24 24

t

r

P

B

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 결선도를 참조 하십시오.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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RDY 21

49

SM

PG

CN2

PFIN

PRIN

PPRIN

PLS CLR

GND24

PZ0

PZ0/

10

11

12

9

14

24

5

30

FP+

FP-

RP+

RP-

CLEAR

CLEAR COM

DRIVN

DRIVN COM

HOME +5

HOME COM

DOG

0V+

0V-

STOP

COM

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

ALMRST

STOP

39

18

40

15

38

13

GEAR1 43

49DC24V+

GND24 25

Master-K
G4F-PP1/2/3D

21

22

23

24

13

14

33

34

37

38

28

25

26

27

32

CN1입력측

CN1
위치지령측

BRAKE

ALARM

ZSPD

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

20

47

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

+24V

-0V

PPFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

FG 50

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

-0V

상한리미트

하한리미트

외부정지

원점

비상정지

서보ON

정방향금지

역반향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

*주2~5

*주7
CN3

*주1

*주6

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다.  
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

파라미터
P07-09을
18로 변경 할것
초기치(12)

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
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SM

PG

CN2

PFIN

PRIN

PPRIN

PZ0

PZ0/

10

11

12

9

5

30

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

ALMRST

STOP

39

18

40

15

38

13

GEAR1 43

49DC24V+

GND24 25

Master-K
G6F-PP1/2/3D

CN1입력측

CN1
위치지령측

BRAKE

ALARM

ZSPD

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3
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CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3
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FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

+24V

-0V

PPFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

FG 50

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

-0V

상한리미트

하한리미트

외부정지

원점

비상정지

서보ON

정방향금지

역반향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

*주2~5

*주7
CN3

*주1

*주6

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다.  
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

FP+

FP-

RP+

RP-

HOME +5

HOME COM

DOG

상한신호

하한신호

STOP

COM

21A

22A

23A

24A

37A

36A

28A

25A

26A

27A

32A

EMG 8A

1B

2B

3B

4B

6B

5B

8B

7B

12B

16B

17B

RDY

RDY COM

33A

34A

13B

14B

RDY

DC24V

21

49

X축 Y축

비상정지

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
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XGF-PO124A(오픈 켈렉터)
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MONT2
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RXD

TXD

GND

TXD
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2

5

9
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6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

20

47

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

MCNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

+24V

-0V

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

FG 50

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

-0V

비상정지

서보ON

정회전금지

역회전금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

COM 통신단자

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

GND24 24

DOG

0V+

0V-

STOP

COM 32

상한리미트

하한리미트

외부정지

원점

VTP

-JOG

ECMD
조그 역방향

외부명령

속도위치전환29

28

25

26

27

30

31

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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RXD
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2

5

9
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6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48
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7
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6

31

CN1펄스출력측

FG

U
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MCNFB

회생저항

P
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24V 전원1A이상

+24V

-0V

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

FG 50

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

-0V

비상정지

서보ON

정회전금지

역회전금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

COM 통신단자

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

GND24 24

DOG

0V+

0V-

STOP

COM 32

상한리미트

하한리미트

외부정지

원점

VTP

-JOG

ECMD
조그 역방향

외부명령

속도위치전환29

28

25

26

27

30

31

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 배선도를 참조 하십시오.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

20

47

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

+24V

-0V

PPFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

FG 50

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

-0V

비상정지

서보ON

정방향금지

역방향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

*주2~5

*주7

CN3

*주1

*주6

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다.  
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

10M이내

DOG

0V+

0V-

STOP

COM 32

상한리미트

하한리미트

외부정지

원점

VTP

-JOG

ECMD
조그 역방향

외부명령

속도위치전환29

31

28

30

25

26

27

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
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위치지령측

BRAKE

ALARM

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

46

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

+24V

-0V

PPFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

FG 50

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

-0V

비상정지

서보ON

정방향금지

역방향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

*주2~5

*주7

CN3

*주1

*주6

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다.  
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

10M이내

DOG

0V+

0V-

STOP

COM 32

상한리미트

하한리미트

외부정지

원점

VTP

-JOG

ECMD
조그 역방향

외부명령

속도위치전환29

31

28

30

25

26

27

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 결선도를 참조 하십시오.
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RDY 21

49

SM

PG

CN2

PPFIN

PPRIN

PRIN

PLS CLR

GND24

PZ0

PZ0/

11

10

9

12

14

24

5

30

PULSE F+

PULSE F-

PULSE R+

PULSE R-

CLEAR

CLEAR COM

READY

READY COM

PG05

PG0 COM

DOG

FLS

RLS

STOP

COM

COM

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

STOP

39

18

40

15

13

49DC24V+

GND24 25

A1SD75 위치결정유닛

3

21

4

22

5

23

7

26

24

25

11

12

13

14

35

36

CN1입력측

CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

ZSPD

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM

232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

20

47

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

+24V

0V

PFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

0V

CN3

* 주 1 ~ 10 주의 사항
1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

*주6

FG 50

비상정지

정회전금지

역회전금지

정지/운전

입력전원0V

서보ON

입력전원24V

원점

역전한계

정지

정전한계

파라미터설정
P07-9 번을
18로 설정
(초기치 12)

ALMRST
알람리셋

38

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
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RDY 22

49

SM

PG

CN2

PPFIN

PPRIN

PRIN

PLS CLR

GND24

PZ0

PZ0/

11

10

9

12

14

24

5

30

PULSE F+

PULSE F-

PULSE R+

PULSE R-

CLEAR

CLEAR COM

READY

READY COM

PG05

PG0 COM

DOG

FLS

RLS

STOP

COM

COM

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

STOP

17

18

38

13

13

49DC24V+

GND24 25

A1SD75 위치결정유닛

3

21

4

22

5

23

7

26

24

25

11

12

13

14

35

36

CN1입력측

CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM

232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

46

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

+24V

0V

PFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

0V

CN3

* 주 1 ~ 10 주의 사항
1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

*주6

FG 50

비상정지

정회전금지

역회전금지

정지/운전

입력전원0V

서보ON

입력전원24V

원점

역전한계

정지

정전한계

ALMRST알람리셋 42

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 결선도를 참조 하십시오.
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RDY 21

49

SM

PGCN2

PFIN

PRIN

OPCRIN

PLS CLR

GND24

PZ0

PZ0/

10

29

12

4

14

24

5

30

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

ALMRST

STOP

39

18

40

15

38

13

GEAR1 43

49DC24V+

GND24 25

Mitsubishi
FX2N-1PG

CN1입력측

CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

ZSPD

PAO

/PAO

PBO

/PBO

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

20

47

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

POWER
SUPPLY

+24V

0V

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac 200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8

Servo Drive
FDA7000

PULSE

C0M0

PULSE

PP

SG

NP

PG0+

PG0

PG+

PG-

CR CR

COM1 SG

VIN 24V

S/S 24V

DOG DOG

 STOP ST

Shield 12

FG 50

*주6

COM 통신단자

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

비상정지

서보ON

정방향금지

역방향 금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

COM

파라미터설정
P07-9 번을
18로 설정
(초기치 12)

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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RDY 22

49

SM

PGCN2

PFIN

PRIN

OPCRIN

PLS CLR

GND24

PZ0

PZ0/

10

29

12

4

14

24

5

30

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

ALMRST

STOP

17

18

38

13

42

43

GEAR1 16

49DC24V+

GND24 25

Mitsubishi
FX2N-1PG

CN1입력측

CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

PAO

/PAO

PBO

/PBO

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

46

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

POWER
SUPPLY

+24V

0V

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac 200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8

Servo Drive
FDA7000

PULSE

C0M0

PULSE

PP

SG

NP

PG0+

PG0

PG+

PG-

CR CR

COM1 SG

VIN 24V

S/S 24V

DOG DOG

 STOP ST

Shield 12

FG 50

*주6

COM 통신단자

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

비상정지

서보ON

정방향금지

역방향 금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

COM

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 결선도를 참조 하십시오.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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RDY 21

49

SM

PG

PFIN

PRIN

OPCRIN

PLS CLR

GND24

10

29

12

4

14

24

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

ALMRST

STOP

39

18

40

15

38

13

GEAR1 43

49DC24V+

GND24 25

MITSUBISHI
FX3UC-32MT-LT

CN1입력측

CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

ZSPD

PAO

/PAO

PBO

/PBO

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

20

47

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

M/CNFB

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 200~230V
50/60Hz

*주1

*주7

*주8

Servo Drive
FDA7000

PULSE

COMMON
Direction

COMMON

Y00

COM0

Y04

COM0

원점신호 X04

CN2

Shield 12

*주6

24V 전원1A이상

POWER
SUPPLY

+24V

0V

+24V

0V

* 주 1 ~ 10 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9. HIGEN SERVO의 기본 원점 출력은 라인드라이브 출력입니다. DC24V 오픈켈렉터 원점 출력 필요 시에는
    SSR (포토커플러)을 이용하거나 직접 출력 필요 시 HIGEN SERVO 영업팀에 문의 바랍니다.
   (TEL :02-369-8214, 02-369-8225 FAX:02-369-8229)
10.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

신호명 X축

OPC_ZO 23

서보레디 X14

50FG

*주2~6

회생저항

P

B

t

r

COM 통신단자

서보ON

비상정지

정방향금지

역방향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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RDY 22

49

SM

PG

PFIN

PRIN

OPCRIN

PLS CLR

GND24

10

29

12

4

14

24

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

ALMRST

STOP

17

18

38

13

42

43

GEAR1 16

49DC24V+

GND24 25

MITSUBISHI
FX3UC-32MT-LT

CN1입력측

CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

PAO

/PAO

PBO

/PBO

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM
232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

46

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

M/CNFB

OPCFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 200~230V
50/60Hz

*주1

*주7

*주8

Servo Drive
FDA7000

PULSE

COMMON
Direction

COMMON

Y00

COM0

Y04

COM0

원점신호 X04

CN2

Shield 12

24V 전원1A이상

POWER
SUPPLY

+24V

0V

+24V

0V

* 주 1 ~ 10 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9. HIGEN SERVO의 기본 원점 출력은 라인드라이브 출력입니다. DC24V 오픈켈렉터 원점 출력 필요 시에는
    SSR (포토커플러)을 이용하거나 직접 출력 필요 시 HIGEN SERVO 영업팀에 문의 바랍니다.
   (TEL :02-369-8214, 02-369-8225 FAX:02-369-8229)
10.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

신호명 X축

OPC_ZO 23

서보레디 X14

50FG

*주2~6

회생저항

P

B

t

r

COM 통신단자

서보ON

비상정지

정방향금지

역방향금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원24V

입력전원0V

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 결선도를 참조 하십시오.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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RDY 21

49

SM

PG

CN2

PPFIN

PPRIN

PRIN

PLS CLR

GND24

PZ0

PZ0/

11

10

9

12

14

24

5

30

PULSE F+

PULSE F-

PULSE R+

PULSE R-

CLEAR

CLEAR COM

READY

READY COM

PG05

PG0 COM

DOG

FLS

RLS

STOP

COM

COM

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

STOP

39

18

40

15

13

49DC24V+

GND24 25

QD75D 위치결정유닛

15

16

17

18

13

14

11

12

9

10

3

1

2

4

6

7

CN1입력측

CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

ZSPD

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3

2

5

9

10

6

COM

232C통신

CN1출력측

CN1모니터출력

PC 232C 통신

0~±5V출력

3

2

48

20

47

7

32

6

31

CN1펄스출력측

FG

U

V

W

E

T

S

R

t

r

M/CNFB

회생저항

P

B

24V 전원1A이상

+24V

0V

PFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

0V

CN3

* 주 1 ~ 10 주의 사항
1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

*주6

FG 50

비상정지

정회전금지

역회전금지

정지/운전

입력전원0V

서보ON

입력전원24V

원점

역전한계

정지

정전한계

파라미터설정
P07-9 번을
18로 설정
초기치(12)

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.

ALMRST알람리셋 38
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RDY 22

49

SM

PG

CN2

PPFIN

PPRIN

PRIN

PLS CLR

GND24

PZ0

PZ0/

11

10

9

12

14

24

5

30

PULSE F+

PULSE F-

PULSE R+

PULSE R-

CLEAR

CLEAR COM

READY

READY COM

PG05

PG0 COM

DOG

FLS

RLS

STOP

COM

COM

DC24V+

ESTOP

SVONEN

CWLIM

CCWLIM

STOP

17

18

38

13

43

49DC24V+

GND24 25

QD75D 위치결정유닛

15

16

17

18

13

14

11

12

9

10

3

1

2

4

6

7

CN1입력측

CN1

위치지령측

BRAKE

ALARM

PAO

/PAO

PBO

/PBO

 

MONT1

MONT2

GND

D/A

RXD

TXD

GND

TXD

RXD

GND

3
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0~±5V출력
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M/CNFB

회생저항

P
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24V 전원1A이상

+24V

0V

PFIN

P

N

Rt

P

N

7

8

19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac200~230V
50/60Hz

*주1

*주2~5

*주7

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

Shield 12

POWER
SUPPLY

+24V

0V

CN3

* 주 1 ~ 10 주의 사항
1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 라인 드라이브  결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

*주6

FG 50

비상정지

정회전금지

역회전금지

정지/운전

입력전원0V

서보ON

입력전원24V

원점

역전한계

정지

정전한계

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01을 27로 설정할때 해당되는 결선 방법입니다.
파라미터 P07-01/P08-01 미 설정시(초기치)에는 표준 결선도를 참조 하십시오.

ALMRST알람리셋 42



23 

RDY 21

49

SM

PGCN2

PFIN

PRIN

OPCRIN

PLS CLR
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+24V
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OPCFIN

P
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Rt

P
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19

COM
485통신

PC 485
통신

26

8GND

전원 3상 Ac 200~230V
50/60Hz

*주2~5

*주7

*주8,9

Servo Drive
FDA7000

Shield 12

FG

POWER
SUPPLY

+24V

0V

COM통신단자

50

*주1

* 주 1 ~ 9 주의 사항

1. 감전방지 및 노이즈 저감을 위해 서보 드라이브의 F.G(Frame Ground)단자를 제어반의 F.G(Frame
   Ground, 접지)에 반드시 연결하십시오.
2. 드라이브 입력신호는 0V 입력입니다.(오 배선 시 고장원인이 됩니다.)  
3. 비상정지 스위치(B접점)는 반드시 설치하십시오.
4. 운전 시에는 비상정지스위치(ESTOP), 정회전금지스위치(CCWLIM), 역회전금지스위치(CWLIM)를 반드시 
   단락 하십시오.(B접점 접속)
5. I/O 신호 전원으로 외부 DC24V(1A 이상)를 사용하십시오.
6. 위의 지령 펄스열 입력은 오픈 컬렉터 결선 입니다. 
7. 엔코더 콘넥터(CN2)와 통신 콘넥터(COM)는 동일 형상입니다. 콘넥터를 접속 시 반드시 확인하여 접속
   하십시오. 오 접속 시 고장의 원인이 됩니다.(FDA7000)
   RS-485 통신을 사용하여 멀티접속 할 경우, 시작단과 끝단에 종단저항(120Ω)을 부착 하여야 하며 서보의  
   COM 콘넥터의 8(N),19(Rt)는 내부에서 종단 저항(120Ω)이 연결 됩니다. 
8. 알람(ALARM)신호는 정상 시에는 출력(ON) 되며. 알람 발생시 출력(OFF) 되지 않습니다. 신호 사용 시 시퀀스 
   프로그램에 의해  콘트롤러의 신호를 정지하십시오.
9.같은 명칭의 신호는 서보 드라이브의 내부에서 연결되고 있습니다. 

입력전원24V

비상정지

정회전금지

역회전금지

알람리셋

정지/운전

전자기어1번

입력전원0V

서보ON

원점

역전한계

정지

정전한계

파라미터설정
P07-9 번을
18로 설정
(초기치 12)

현재 결선도는 파라미터 P07-01과 P08-01 미설정시(초기치) 해당되는 표준 결선 방법 입니다.
(드라이브 제품 Ver 2.21 이상의 오픈 컬렉터 결선 방법입니다.)   
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하이젠 서보 FDA7000 Series와  상위 장치의 표준 결선도   

1. 하이젠 서보 드라이브와 각 상위 장치간 표준 결선도 방법 

2.LS산전 XGB PLC  CPU 직결 표준 결선 

3.LS산전 XGB PLC  CPU 직결 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시)  

4.LS산전 MASTER-K 120S CPU 직결 표준 결선 

5.LS산전 MASTER-K 120S CPU 직결 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시)  

6.LS산전 G4F-PP1/2/3O 표준 결선 

7.LS산전 G4F-PP1/2/3O 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

8.LS산전 G4F-PP1/2/3D 표준 결선 

9.LS산전 G6F-PP1/2/3D 표준 결선 

10.LS산전 XGT-PO1/2/3A 표준 결선 

11.LS산전 XGT-PO1/2/3A 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

12.LS산전 XGT-PD1/2/3A 표준 결선 

13.LS산전 XGT-PD1/2/3A 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

14.MITSUBISHI A1SD75P 표준 결선 

15.MITSUBISHI A1SD75P 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

16.MITSUBISHI FX2N-1PG 표준 결선 

17.MITSUBISHI FX2N-1PG 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

18.MITSUBISHI FX3UC-**MT CPU 직결 표준 결선 

19.MITSUBISHI FX3UC-**MT CPU 직결 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

20.MITSUBISHI QD75D 표준 결선 

21.MITSUBISHI QD75D 위치 전용 결선 (파라미터 P07-01/P08-01 27설정 시) 

22.MITSUBISHI QD75P 표준 결선 

 


