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1. 주요기능

1.1 로더기능

본 OPERATION UNIT은 FDA6000COP에 적용되는 로더로써의 기능을 수행하고 있습니

다.  따라서 본 UNIT를 이용하여 서보에 파라미터를 입력 및 저장하고, 상태 표시기능을

이용하여 FDA6000COP 서보 드라이버에서 제공하는 위치,속도,부하율, 및 기타 정보를 표

시할 수 있습니다.

1.1.1 표시부의 형상

1.1.2 메뉴이동 방법
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1.1.3 파라미터 변경방법

 파라미터 변경은 모든 메뉴가 동일합니다.

Ø ENTER :   파라미터 변경확인 / 변경입력

Ø LEFT , RIGHT : 커서의 위치를 왼쪽, 오른쪽으로 이동

Ø UP , DOWN : 커서가 위치한 값의 증가 또는 감소

예) Motor ID를 변경하는 경우

ENTER ,
RIGHT

ENTER

변경 가능한 위치가 커서로 표시됩니
다.

UP버튼에 의해 커서위치값이 1씩
증가됩니다. DOWN버튼은 1씩 감소
됩니다.

LEFT버튼에 의해 커서가 왼쪽으로
이동합니다. 또한 RIGHT버튼에 의해
오른쪽으로 이동할 수 있습니다.

편집을 끝내고 ENTER를 누르면 메
뉴로 돌아갑니다

P1--
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1.2 Position 입력기능

본 OPERATION UNIT은 디지털 스위치를 이용하여 서보에 위치좌표값을 입력할 수 있

습니다. 디지털 스위치에 원하는 위치값을 입력하고 SET스위치를 누르면 서보 드라이버

의 입력접점이 선택된 파라미터 번호에 위치값이 저장됩니다.

1.2.1 디지털스위치 배선방법

여기서 첫번째 스위치는 부호를 표시하고 5자리의 숫자로 위치값을 입력하게 됩니다.

1) 디지털 스위치측

2) CONNECTOR측[CN8] ( Connector : Molex 5264-10A, Pin : 5263PDTL)

3) 케이블 배선

Connector 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Digit Switch S-1 S-2 S-3 S-4 S-5 S-6 D-1 D-2 D-3 D-4

6   5   4   3   2   1

IN4148 또는 동급

S - 1~6
D-1
D-2
D-3
D-4

1

10

1
2
4
8
-



4

    4) 결선 도면

   1.2.2  SET 스위치[CN4] 배선방법

 일반 누름버튼 스위치를 극성에 상관없이 연결하여 주면 됩니다.

1.2.3  OP Unit와 드라이버간의 연결

 Connector 는 15Pin Serial Connector(숫놈)로 내부에 Pin 번호 표시되어 있고 , 배선는 아래

표의 핀을 1:1 로 연결하면 됩니다.

Shield(F.G) GND VCC GND RX/TX TX/RX +12V

OP 측 1 2 3 4 13 14 15

DRIVER 측 1 2 3 4 13 14 15

1
2
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1.3 운전상태 표시기능

본 OPERATION UNIT은 서보 드라이버에서 제공하는 위치,속도,부하율 및 기타 정보를

표시할 수 있습니다..

1.3.1 위치결정형 서보의 상태 표시 항목(Status Window:ST--)

화면 표시 내용

St-01 현재의 위치지령을 USER단위로 표시

St-02 현재의 위치를 USER단위로 표시

St-03 현재의 위치지령과  현재위치의 차이를 USER단위로 표시

St-04 현재 모터의 회전 속도를 [r/min] 단위로 표시

St-05 현재의 토크 제한치를 [%]단위로 표시

St-06 현재의 모터 부하를 토크 기준으로 [%] 단위로 표시

St-07 서보의 최대 토크 표시

St-08 현재 프로그램의 종류를 표시

St-09 현재 프로그램의 버전 표시

St-10 접점 입출력 상태를 표시

1.3.2 전원 투입시 상태 표시 방법

전원 투입시 1.3.1항의 상태표시 항목을 자동으로 표시할 수 있습니다. 우선 파라미터 셋팅으로

들어가 파라미터 P2-27(표시선택)을 파라미터 순서번호로 셋팅하고, 전원을 OFF후 재투입하면

원하는 표시화면이 초기화 됩니다. 예를 들어 현재의 위치를 표시하고 싶으면 2번을 설정하면 됩

니다.
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1.3.3 접점 입출력 상태 표시 보는법

1) 위치결정형(FDA6000COP)

COMSEL0

COMSEL1

COMSEL2
COMSEL3

COMSEL4

START

SVONEN

CCWJOG

CWJOG

ORG-DOG

STOP
/ALMRST

ORGOUT

READY

BRAKE
ALARM

OP0

OP1
OP2

OP3

OP4

입력접점상태

출력접점상태

ORG-COM

입력신호 출력신호

COMSEL0 ORGOUT 원점 위치 도달 완료시 출력

COMSEL1 RDY No Alarm,전원 확립시 출력

COMSEL 2 BRAKE 모터 Brake 해제신호 출력

COMSEL 3 ALARM No alarm시 출력

COMSEL 4
/MPGEN

Position CMD 선택

OP0/
INPOS

지령위치 도달 완료시 출력 0

START JOB 시작 명령 수행 OP1 지령위치 도달 완료시 출력 1

SVONEN 서보 모터 구동 명령중 OP2 지령위치 도달 완료시 출력 2

CCWJOG CCW 방향 조그운전 OP3 지령위치 도달 완료시 출력 3

CWJOG CW 방향 조그운전 OP4 지령위치 도달 완료시 출력 4

CCWLIM CCW 방향 회전 불가능

CWLIM CW 방향 회전 불가능

ORG-DOG Dog 스위치 영역 밖에 있음

ORGCOM ORIGIN 명령이 Disable

ALIMRST 알람리셋 해제 기능 Disable
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2. 파라미터 일람표

(1) 상태 화면 (Status Window : St--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 표시범위 초기치

St-01 CMD Position 위치 지령 USER -99999~99999 0
St-02 Current Position 현재 위치 USER -99999~99999 0
St-03 Position Error 위치 오차 USER -99999~99999 0

St-04
Motor

Speed[r/min]
모터속도 r/min -9999.9~9999.9 0

St-05 Limit Speed[r/min] 지령속도 r/min -9999.9~9999.9 0
St-06 Torque Limit[%] 토크제한 % 0 ~ 999 0
St-07 Load Rate[%] 부하율 % -99999 ~ 99999 0
St-08 Max Load Rate[%] 최대부하율 % -99999 ~ 99999 0
St-09 Program Version 프로그램버전 버전

St-10 I/O Status 입출력상태

(2) 모터 및 시스템 파라미터 (Motor Parameters : P1--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 설정범위
초기

치

* P1-01 Motor ID 모터 ID 0 ~ 99 0

* P1-02 JM [gfcms2] 관성모멘트
gf-cm-
sec2 0.01 ~ 999.99

* P1-03 KT [kgfcm/A] 토크상수 kgf-cm/A 0.01 ~ 999.99
* P1-04 Ls(Phase)[mH] 인덕턴스 mH 0.01 ~ 999.99
* P1-05 Rs(Phase)[ohm] 저항 Ohm 0.01 ~ 999.99
* P1-06 Is(Rated)[Arms] 정격전류 A (rms) 0.01 ~ 999.99
* P1-07 SPD(Max)[ r/min] 최대속도 r/min 0.1 ~ 9999.9
* P1-08 SPD(Rated)[ r/min] 정격속도 r/min 0.1 ~ 9999.9
* P1-09 Pole Number 극수 극 2 ~ 98 8

* P1-10 Power Amp Type 구동장치구분 0 ~ 20
용량

별

* P1-11 Encoder Type 엔코더구분 0 ~ 9 0
* P1-12 Encoder PLS[PPR] 엔코더펄스수 PPR 1 ~ 10000 2000
 P1-13 Parameter Lock 수정유무 0 ~ 1 0

(주의!) * 표시된 메뉴는 서보-온(Servo-ON)시 수정이 불가합니다.
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(3) 제어 파라미터 (Control Mode : P2--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 설정범위 초기치

P2-01 PC P Gain 위치비례이득 rad/sec 0 ~ 500 50

P2-02 SC LOOP Gain 속도루프이득 rad/sec 0 ~ 5000
(주 1)
용량별

P2-03 SC I TC [msec] 속도적분시정수  msec 1 ~ 10000
(주 2)
용량별

P2-04 TRQ LMT(+) [%] 정방향토크제한 % 0 ~ 300 300
P2-05 TRQ LMT(-) [%] 역방향토크제한 % 0 ~ 300 300
P2-06 Pulse Out Rate 출력펄스분주율 분주 1 ~ 16 1
P2-07 Current Offset 전류옵셋보정기능 0, 1 0

P2-08 Brake SPD[r/min]
브레이크 동작속
도

 r/min 0.0 ~ 9999.9 50.0

P2-09 Brake Time[ms]
브레이크 동작시
간

msec 0 ~ 10000 10

P2-10 Monitor1 Select 모니터 1 설정 0 ~ 3 0
P2-11 Monitor1 ABS 모니터 1 모드 0,1 0
P2-12 Monitor1 Scale 모니터 1 배율 배 1 ~ 20 1
P2-13 Monitor1 offset 모니터 1 옵셋 % -100 ~ 100 0
P2-14 Monitor2 Select 모니터 2 설정 0 ~ 3 1
P2-15 Monitor2 ABS 모니터 2 모드 0,1 0
P2-16 Monitor2 Scale 모니터 2 배율 배 1 ~ 20 1
P2-17 Monitor2 offset 모니터 2 옵셋 % -100 ~ 100 0

P2-18
Resonant
FRQ[Hz]

공진주파수 Hz 0 ~ 1000 300

P2-19 Resonant BW[Hz]
공진주파수 대역
폭

Hz 0 ~ 1000 100

P2-20 De-Resonant ENB 공진제거운전 0,1 0
P2-21 Inertia Ratio 관성비 배 1.0 ~ 500.0 1.0
P2-22 Autotune Range 자동설정영역 0 ~ 9 0
P2-23 Autotune ON/OFF 자동설정 ON/OFF ON/OFF OFF
*P2-24 Parameter Init 기본파라메타복구 Currt/Dflt Currt

*P2-25 Powerfail Mode
주전원 이상시 모
드

0,1
(주 3)
용량별

P2-26 DB Control
발전제동 동작제
어

0,1 1

P2-27 Display Select 표시 선택 1~11 1

P2-28
Zero SPD VIB

RJT
영속도 진동억제 r/min 0.0~100.0 0.0

P2-29 Conform ON/OFF 확인 ON/OFF ON/OFF ON

(주 1) 용량별 SC LOOP Gain의 초기치 : FDA6001C~04C: 500   FDA6005C~75C : 200
(주 2) 용량별 SC I TC의 초기치 : FDA6001C~04C: 20   FDA6005C~75C : 50

(주 3) 용량별 Power fail Mode의 초기치 : FDA6001C~04C: 0   FDA6005C~75C : 1
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(주의!) * 표시된 메뉴는 서보-온(Servo-ON)시 수정이 불가합니다.

(4) 속도제어 파라미터 (Speed Mode : P3--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 설정범위
초기

치

P3-01 GroupSPD0 [r/min] 이송 속도 0 r/min 0 ~ 9999.9 100

P3-02
Group SPD1

[r/min]
이송 속도 1 r/min 0 ~ 9999.9 500

P3-03
Group SPD2

[r/min]
이송 속도 2 r/min 0 ~ 9999.9 1000

P3-04
Group SPD3

[r/min]
이송 속도 3 r/min 0 ~ 9999.9 1500

P3-05 Group ACC0 이송 가속시간 0 msec 0 ~ 10000 10
P3-06 Group ACC1 이송 가속시간 1 msec 0 ~ 10000 20
P3-07 Group ACC2 이송 가속시간 2 msec 0 ~ 10000 30
P3-08 Group ACC3 이송 가속시간 3 msec 0 ~ 10000 40
P3-09 Origin ACC 원점/Jog 가속시간 msec 0 ~ 10000 10
P3-10 Group DEC0 이송 감속시간 0 msec 0 ~ 10000 10
P3-11 Group DEC1 이송 감속시간 1 msec 0 ~ 10000 20
P3-12 Group DEC2 이송 감속시간 2 msec 0 ~ 10000 30
P3-13 Group DEC3 이송 감속시간 3 msec 0 ~ 10000 40
P3-14 Origin DEC 원점/Jog 감속시간 msec 0 ~ 10000 10

* P3-15 FDELAY[100usec] 속도궤환지연 msec 0.0 ~ 100.0 0
* P3-16 10V Speed[r/min] 10V 속도 r/min 0 ~ 9999.9 0
P3-17 Zero Clamp Mode 영클램프모드 0 ~ 2 0
P3-18 Clamp VOLT[mV] 클램프 전압 mV -1000 ~ 1000 0

 (주의!) * 표시된 메뉴는 서보-온(Servo-ON)시 수정이 불가합니다.

(5) 위치제어 파라미터 (Position Mode : P4--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 설정범위 초기치

P4-01 Feedforward[%] 전향보상이득 % 0 ~ 100 0
P4-02 In Position 위치결정범위 USER 99.999~0.001 0.1

P4-03 Following Error 오차과대범위 USER
-

99999~99999
90000

* P4-
04

Pulse Logic 지령펄스형태선택 0 ~ 5 0

P4-05 FF FLT TC[ms] 전향보상필터시정수 msec 0 ~ 10000 0
P4-06 S-Type TC[ms] 위치지령필터시정수 msec 0 ~ 10000 0

 (주의!) * 표시된 메뉴는 서보-온(Servo-ON)시 수정이 불가합니다.
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(6) 위치명령 파라미터 (POS Command Mode : P5--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 설정범위 초기치

P5-01 Position CMD0 내부 위치명령 0 USER -99999~99999 10
P5-02 Position CMD1 내부 위치명령 1 USER -99999~99999 20
P5-03 Position CMD2 내부 위치명령 2 USER -99999~99999 30
P5-04 Position CMD3 내부 위치명령 3 USER -99999~99999 40
P5-05 Position CMD4 내부 위치명령 4 USER -99999~99999 50
P5-06 Position CMD5 내부 위치명령 5 USER -99999~99999 60
P5-07 Position CMD6 내부 위치명령 6 USER -99999~99999 70
P5-08 Position CMD7 내부 위치명령 7 USER -99999~99999 80
P5-09 Position CMD8 내부 위치명령 8 USER -99999~99999 90
P5-10 Position CMD9 내부 위치명령 9 USER -99999~99999 100
P5-11 Position CMD10 내부 위치명령 10 USER -99999~99999 110
P5-12 Position CMD11 내부 위치명령 11 USER -99999~99999 120
P5-13 Position CMD12 내부 위치명령 12 USER -99999~99999 130
P5-14 Position CMD13 내부 위치명령 13 USER -99999~99999 140
P5-15 Position CMD14 내부 위치명령 14 USER -99999~99999 150
P5-16 Position CMD15 내부 위치명령 15 USER -99999~99999 160
P5-17 Position CMD16 내부 위치명령 16 USER -99999~99999 170
P5-18 Position CMD17 내부 위치명령 17 USER -99999~99999 180
P5-19 Position CMD18 내부 위치명령 18 USER -99999~99999 190
P5-20 Position CMD19 내부 위치명령 19 USER -99999~99999 200
P5-21 Position CMD20 내부 위치명령 20 USER -99999~99999 210
P5-22 Position CMD21 내부 위치명령 21 USER -99999~99999 220
P5-23 Position CMD22 내부 위치명령 22 USER -99999~99999 230
P5-24 Position CMD23 내부 위치명령 23 USER -99999~99999 240
P5-25 Position CMD24 내부 위치명령 24 USER -99999~99999 250
P5-26 Position CMD25 내부 위치명령 25 USER -99999~99999 260
P5-27 Position CMD26 내부 위치명령 26 USER -99999~99999 270
P5-28 Position CMD27 내부 위치명령 27 USER -99999~99999 280
P5-29 Position CMD28 내부 위치명령 28 USER -99999~99999 290
P5-30 Position CMD29 내부 위치명령 29 USER -99999~99999 300
P5-31 Position CMD30 내부 위치명령 30 USER -99999~99999 310
P5-32 Position CMD31 내부 위치명령 31 USER -99999~99999 320

(주의!) * 표시된 메뉴는 서보-온(Servo-ON)시 수정이 불가합니다.
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     (7) 조그/원점모드 파라미터 (Jog/Origin Mode : P6--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 설정범위
초기

치

P6-01 Origin SPD0[r/min] 원점동작속도 0 r/min 0.0 ~ 9999.9 50
P6-02 Origin SPD1[r/min] 원점동작속도 1 r/min 0.0 ~ 9999.9 10

P6-03 Origin Torque[%]
Damper Origin 토
크

% 0.0 ~ 300 50

P6-04 Origin Offset 원점위치의 좌표값 USER -9999.9 ~ 9999.9 0
P6-05 Jog Speed0[r/min] 조그 동작속도 0 r/min 0.0 ~ 9999.9 100
P6-06 Jog Speed1[r/min] 조그 동작속도 1 r/min 0.0 ~ 9999.9 200
P6-07 INC Jog Value0 INC Jog 이송량 0 USER 0.0 ~ 99999.9 50
P6-08 INC Jog Value1 INC Jog 이송량 1 USER 0.0 ~ 99999.9 100

(주의!) * 표시된 메뉴는 서보-온(Servo-ON)시 수정이 불가합니다.

(8) 기계모드 파라미터 (Mechanical Mode : P7--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 설정범위
초기

치

*P7-01 Move Motor 모터 회전량 USER 1 ~ 10000 1

*P7-02
Move

Mechanical
기구부 이동량 USER 1 ~ 10000 100

*P7-03 Move Polarity 이동 방향 0 ~ 1 1
*P7-04 Turret Cycle 기계 한주기 위치 USER 0 ~ 10000 0

*P7-05
MPG

Move[REV]
모터 회전량 REV 1 ~ 10000 1

*P7-06 MPG Pulse[PLS] 입력 MPG Pulse수 PLS 1 ~ 100000 100

*P7-07 Angle Division
JOG운전시
각도분할정지

USER 0 ~ 1000 0

(주의!) * 표시된 메뉴는 서보-온(Servo-ON)시 수정이 불가합니다.
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(9) 운전모드 파라미터 (Operation Mode : P8--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 설정범위 초기치

*P8-01 RUN_MODE 운전모드 0 ~ 7 1
P8-02 STOP_TIME 연속운전 정지시간 msec 0 ~ 100000 100

*P8-03 LIM_SEL
Limit<->Jog<-

>Lim,Jog
0 ~ 2 0

*P8-04 Soft Lim Enable Soft Limit 선택 0~1 0
P8-05 Soft CCWLim Soft  CCWLim 설정 -99999~99999 99999
P8-06 Soft CWLim Soft  CWLim 설정 -99999~99999 -99999
*P8-07 Dog Select 원점 복귀기능 선택 0~1 0
*P8-08 AUTO_ORG 자동 Origin운전 0 ~ 1 0
*P8-09 ORG_RULE 원점 수행방법 0 ~ 24 2
*P8-10 MPG_SEL MPG 선택 0 ~ 1 0

*P8-11 ABS_ORG_SET
절대치엔코더 원점설

정
0 ~ 1 0

*P8-12
IN POSITION

TYPE
위치 결정 완료
출력형태

0 ~ 1 1

*P8-13 STOP SELECT STOP 기능 선택 0~2 0

P8-14 Ias Offset Offset값이 저장됨
-99.999 ~

99.999

P8-15 Ics Offset Offset값이 저장됨
-99.999 ~

99.999

P8-16
Command ABS

DATA
지령위치의 다회전

DATA
-100000 ~

100000

P8-17
Current ABS

DATA
현재위치의 다회전

DATA
-100000 ~

100000
P8-18 ABS Counter2 ABS Encoder Data -99999~99999
P8-19 ABS Counter1 ABS Encoder Data -99999~99999
P8-20 ABS Counter0 ABS Encoder Data -99999~99999

(주의!) * 표시된 메뉴는 서보-온(Servo-ON)시 수정이 불가합니다.
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 (10) 알람 상태 (Alarm Status : ALS--)

메뉴 메뉴명 설명 단위 범위 초기치

ALS01 Alarm Display 현재 발생한 알람
ALS02 Alarm Reset 현재 알람 리셋
ALS03 Alarm History 알람 이력
ALS04 Alarm Reset All 알람 이력 리셋

(11) 조그 운전 상태(Jog Status)

Position CMD Mode 창에서 Enter Key를 누르면 Jog로 Setting 됩니다.

메뉴 메뉴명 설명 단위 표시범위 초기치

JOG State0 Loader Jog 0 -9999.9 ~ 9999.9
JOG State1 Loader Jog 1 -9999.9 ~ 9999.9
IJOG State0 Loader I_Jog 0 -99999.9 ~ 9999.9

IJOG State1 Loader I_Jog 1
-99999.9 ~

99999.9


