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이 장에서는 위치결정 유니트의 사양 및 특성 그리고 기능의 개요를 설명합니다.

또한, 2 장부터 상세하게 설명하게될 위치결정에 필요한 데이터 내용과 CPU 유니트와의

데이터 전송순서를 간단하게 설명하였습니다.

이 장에서 위치결정 유니트의 개요를 확실하게 이해한 후 다음장으로 넘어가 주십시요.
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1-1-1. 품명및 제품번호

● 품 명 : N7000 PLC, N700 PLC 위치결정 유니트 (고속 TYPE)

1-1 사양

1-1-2. 형상 및 치수

N 7 0 00 P L C (예 . 3축 유 니트 )

외형 치수 : 249H X 36.5W X 120D (단위 mm)

중 량 : 약 640g

N700 PLC용 (오픈콜렉터 :Tr 출력 TYPE임)

CPL7434 (N700 1축 유니트)

CPL7435 (N700 2축 유니트)

CPL7436 (N700 3축 유니트)

● 제품 번호 :N7000 PLC용 (오픈콜렉터 : Tr 출력 TYPE임)

CPL5434 (N7000 1축 유니트)

CPL5435 (N7000 2축 유니트)

CPL5436 (N7000 3축 유니트)

위치결정유니트

BACK-UP 밧데리

스위치입니다

ON

OFF

X

POSI-
TIONING

ZER O

ALARM

Y

Z

BATT

PUL SE
OUT

X

Y

Z



N700 PLC (예. 2축 유니트)

외형 치수 : 150H X 34.5W X 120D (단위 mm)

중 량 : 약 360g

위치결정유니트
BACK-UP 밧데리
스위치입니다

ON

OFF



1-1-3. 일반사양

1-1-4. 성능사양

3축 (동시·독립)

아래 조합은 파라메터의 축모드에서 지정

(1) 동시 3축
(2) 동시 2축, 독립 1축
(3) 독립 3축

[단 동시 3축의 경우 원호보간은 X·Y축으

로 실행되고 Z축은 等時間보간으로 동작]

항 목

점유 입출력 점수

3축 유니트

64점(입력32점,출력32점)

기본 마더보드,증설 마더보드
리모트 I/O 子局상의 각 슬롯

장착 가능 슬롯

제 어 축 수

직선보간, 원호보간

보간속도는 축방향 속도와 궤적속도를

파라메터에서 지정

보 간 기 능

제 어 방 식 ＰＴＰ( Point to Point )

ＣＰ ( ContinuousPath , 궤적)

위치결정 점수 각축 400점

티칭유니트 또는 시퀀스 프로그램으로 설정

메모리 백업 리튬 전지 : 5000 시간

전지 제거시 15분간 (대용량 콘덴서)

외부 드라이브 접속 펄스 지령１(出),펄스 지령２(出)
펄스 지령용 전원 ( 5∼12,　24V )

편차카운터 클리어(出力)

드라이브 이상(入力), 원점(入力),

원점근접(入力), 리미트 오버(入力)

교 시 기 능 JOG 운전후, 테이터 NO.를 지정하고
ABSOLUTE이동량으로 저장

※ 티칭 유니트를 접속하면 내부 소비전류가 350mA 정도 증가 합니다.

2축 유니트 1축 유니트

좌 동 32 점

2축 (동시·독립)

(1) 동시 2축

(2) 독립 2축

1축 (독립)

직선보간,원호보간 없 음

ＰＴＰ

ＣＰ
ＰＴＰ

좌 동

좌 동

좌 동

좌 동

좌 동

항 목 사 양

주변 온도
사용 온도 0 ∼ 55℃

보존 온도 -25 ∼ 70℃

주변 습도
사용 습도 5 ∼ 95% RH (단, 이슬이 없을때)

보존 습도 5 ∼ 95% RH (단, 이슬이 없을때)

내 진 동 10 ∼ 55Hz 1掃引/ 1분간 , 복진폭 0.75mm , X,Y,Z 각 방향 10분간

내 충 격 최대충격 가속도 및 인가시간 15g/ 11ms, X, Y, Z 방향 각 3회

내 노이즈성 1500Vp-p 펄스폭 50ns, 1μs (노이즈 시물레이터에 의함)

사 용 환 경 부식성 가스가 없을것 , 먼지가 심하지 않을것



Increment (I) ， Ａbsolute (A) 혼재

±8388607 펄스 (max)
±83886.07 mm (환산단위 0.01mm/P 일때)

±8388.607 in (환산단위 0.001in/P 일때)

±8388.607 deg (환산단위 0.001deg/P 일때)

위치 지령

좌 동

속도 지령 400000 pps（max)
±4000mm／sec(환산단위 0.01mm/P)

±400in／sec (환산단위 0.001in/P)

±400deg／sec(환산단위 0.001deg/P)

가 속 도 64∼4999msec

보조출력 각 ＪＯＢ1 ∼２５５ With MODE, After MODE

(보조출력 테이터는 공유 메모리에 저장됨)

백러쉬 보정 있　음　

있　음　오차 보정　

고속 기동 독립　모드

동시　모드 15msec ※1

위

치

결

정

운

전

기

능

원

점

복

귀

기

능

기

계

원

점

복

귀

복귀　방법

정지　방법

原点 Search 法

(원점근접 입력과　리미트　입력으로)　

１．근점도그 ON 원점근접 입력과

２．근점도그 OFF 원점입력에 따름

3. 근점도그 ON/OFF --> 원점근접 입력에 따름

소프트 원점 복귀 현재위치로부터 위치 "0"으로 복귀

ＪＯＧ 운전 기능
티칭유니트 사용시
정회전·역회전, 각각으로 1축 및 2축/3축
동시운전 가능
CPU의 시퀀스 프로그램 사용시
정·역회전, 각각으로 3축 동시 운전 및 운전
중 속도변경 가능

내부소비
전류

N7000 PLC

N700 PLC

450 mA , DC 5V

400 mA , DC 5V
400 mA

350 mA

350 mA
300 mA

중 량 약 640 g
약 400 g

약 625g
약 360g

약 610g
약 345g

기타 기능 테이터, 파라메터 설정, 현재위치 읽어오기

현재 위치 변경, 메모리 CLEAR, 자기 진단

보조 출력
보조출력, I/F 논리변환, 복귀위치 OFFSET 설정

펄스출력변환（PULSE＋SIGN, CW＋CCW）

데이터 보존 기능 FPST 소프트웨어의 F. EDIT DATA REGI 메뉴에서

위치결정점 테이터의 SAVE, LOAD가능

※2

※1. 고속기동을 사용할 경우, CPU에서 위치결정 시동접점을 ON한후 위치결정 유니트 본체에서의 내부처리시간

(펄스를 출력하는데 까지의 시간)은 15msec 이하임.

※2. TEST CHECK 완료 출력은, E점(종료점)데이터 실행후에 설정한 시간에 출력함.

항 목 3축 유니트 2축 유니트 1축 유니트

N7000 PLC

N700 PLC

치 수 294(H) X 36.5(W) X 120(D)

150(H) X 34.5(W) X 120(D)

N7000 PLC

N700 PLC

≤



위치결정 유니트를 사용한 위치결정 시스템은 아래와 같이 구성 됩니다.

(아래 구성은 N700 PLC의 위치결정 3축 유니트를 실장한 예입니다.)

(펄스열 입력TYPE)

서보 드라이브

스테핑 드라이브

X축 Y축 Z축

모 터

모터

○

- 원점근접

- 리미트오버

- 드라이브 이상

-데이터,파라메터

설정

-테스트 운전

-JOG운전

Z축

1-1-5. 시스템 구성도

모 터X축

. CPL 5528 (0.5m)

. CPL 5529 (3m)

주의사항

※1 : N7000 PLC의 위치결정 유니트(CPL5434, CPL5435, CPL5436)와 티칭유니트와의 접속케이블은

CPL5520(1m), CPL5523(3m)입니다.

모 터Y축

외부입력

티칭 유니트

드라이브

위치 결 정 3축 유 니 트

티칭 케이블

서보 모터
스태핑 모터

STOP STEP START

POSITIONME C HA N IC AL

  R ETU R N

 SOFT      
RETURN

SAMSUNG   TEACHING UNIT

CONTRAST▶

DATA

   MODE      
PARAMETER

TAPE

SHIFT

WRITE

ME MOR Y C L R   

   CL EA R   

DEC INC0  ·  -  SET

1  2  3  C  

4  5  6  P  

7  8  9  S  

W  A  I  E  

Y- 

Z-
X-
JOG Z+
X+
TEAC H
 -ING

HIG H
LOW

REC

PLAY

Y+ 

Digita
l

POWER

ALARM

SVRON

Digita
l

POWER

ALARM

SVRON

Digita
l

POWER

ALARM

SVRON

※1

(CPL5130)



품 명

위치결정 유니트 - 속도 지령 최대 400Kpps

- 직선.원호 보간 기능

- 동시 3축 제어가능

N7000 PLC
1축 유니트

2축 유니트

3축 유니트

CPL5434

CPL5435

CPL5436

N700 PLC

1축 유니트

2축 유니트

3축 유니트

CPL7434

CPL7435

CPL7436

사 양 제품 번호

티칭 유니트 - 위치결정 유니트용 티칭장치

- 데이터, 파라메터의 설정, 테스트 운전, JOG 운전시 사용함

CPL5134

티칭 케이블

( RS422 CABLE )

- N7000 위치결정 유니트와 티칭 유니트와의

연결에 사용 (Handy loader:CPL5119와 공용)

- N700 위치결정 유니트와 티칭 유니트와의

연결에만 사용함.

CABLE 길이 50cm

CABLE 길이 3 m

CABLE 길이 1 m

CABLE 길이 3 m

보수용 전지
리튬 전지 BR-2/3A(3V)

N7000/ N700 PLC의 CPU 유니트와 공용

1-1-6. 제품 일람

CPL5520

CPL5523

CPL5528

CPL5529

당사 문의

■ 사용하기전 꼭 읽어 볼 사항

1. 위치결정 유니트와 드라이브(서보, 스태핑 )의 접속전원은 별도의 외부전원(5V, 24V)을 사용하십시오.

즉, 전원(5V, 24V)은 릴레이, 마그네트, 솔레노이드 밸브의 전원과 반드시 별도로 분리하여 사용하십시오.

(같이 사용할 경우, 위치결정 펄스출력시 노이즈의 원인이 되어 에러가 발생할 수 있습니다.)

2. 릴레이나 마그네트, 솔레노이드 밸브등에는 서지 압소버 회로를 추가하십시오.

3. 위치결정 유니트와 드라이브(서보, 스태핑 )를 구동시키는 DC 24V POWER의 GND에 다른 POWER의(특히, 릴레이

등을 구동하는) GND를 연결하지 마십시오 .

4. 위치결정 유니트와 드라이브(서보, 스태핑 )를 구동하는 DC POWER와 AC POWER에는 노이즈 필터를 설치하십시오.

1) 가능하면 Insulating Trans former를 장착하십시오 .

2) 1차측 전원과 2차측 전원을 분리하여 배선하십시오 .

5. AC LINE, 모터등의 전원선과 DC LINE, 신호선들은 30Cm 이상 거리를 두고 분리시켜 주십시오.

(즉, 같은 덕트내에서 케이블타이등으로 서로 묶지 마십시오.)

6. 위치결정 유니트와 서보드라이브를 연결하는 케이블은 Shield Cable을 사용하십시오 .

7. 위치결정 유니트 사용시, 파라메타 설정값을 셋팅할때 , 래더 프로그램으로 작성하기를 권합니다.

△!



● N7000 PLC 위치결정 유니트

1-1-7. 각부의 명칭과 기능

표시 LED 

h PULSE OUT (X.Y.Z) : 펄스출력 확인 LED

h ZERO (X.Y.Z) : 드라이브 입출력 커넥터의 원점
입력시에 점등

h BATT : 메모리 백업용
전지전압 저하의 경고(점멸)

h ERROR : 위치결정 유니트의 CPU 폭주
(워치독 에러시)시에 점등
그외 다른 에러시에는 점멸

RS 422 커넥터

티칭 유니트 연결용

Y축 드라이브/ 외부접속 커넥터

드라이브와의 인터페이스나 이동한계,

원점근접, 원점등의 외부기기용 접속커넥터

Z축 드라이브/ 외부접속 커넥터

드라이브와의 인터페이스나 이동한계,

원점근접, 원점등의 외부기기용 접속커넥터

X축 드라이브/ 외부접속 커넥터

드라이브와의 인터페이스나 이동한계,

원점근접, 원점등의 외부기기용 접속커넥터

PIN LAY-OUT

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

FRAME GROUND

리미트 오버 (＋)

원점 근접 (＋)

원 점 (＋)

드라이버 이상 (＋)

외부 전원 (＋5~12V)

외부 전원 (＋24V)

편차카운터 리셋(＋)

펄스 지령 2 (＋)

펄스 지령 1 (＋)

FRAME GROUND

리미트 오버 (－)

원점 근접 (－)

원 점 (－)

드라이브 이상 (－)

외부 전원 (GND)

외부 전원 (GND)

편차카운터 리셋 (－)

펄스 지령 2 (GND)

펄스 지령 1 (GND)

Teaching
RS-422

1 11

2010

Z

1 11

2010

Y

1 11

2010

X

POSI-
TIONING

X

ZERO

A LA R M

Y

Z

X

Y

Z

B AT T

PULSE
OUT

N7000, N700 위치결정 유니트의 커넥타 구조가

반대이므로 결선시 특히 주의바랍니다.

 주의사항 



Y축 드라이브/ 외부접속 커넥터

드라이브와의 인터페이스나 이동한계,

원점근접, 원점등의 외부기기용 접속커넥터

X축 드라이브/ 외부접속 커넥터

드라이브와의 인터페이스나 이동한계,

원점근접, 원점등의 외부기기용 접속커넥터

RS 422 커넥터

티칭 유니트 연결용

펄스 지령 1 (GND)

펄스 지령 2 (GND)

편차 카운터 리셋 (-)

외부 전원 (GND)

외부 전원 (GND)

드라이브 이상 (-)

원점 (-)

원점 근접 (-)

리미트 오버 (- )

FRAME GROUND

20

19

18

17

16

15

14

13

12

11

10

9

8

7

6

5

4

3

2

1

펄스 지령 1 (+)

펄스 지령 2 (+)

편차 카운터 리셋 (+)

외부 전원 (+24V)

외부 전원 (+5~12V)

드라이브 이상 (+)

원점 (+)

원점 근접 (+)

리미트 오버 (+ )

FRAME GROUND

X
Y

Z

X

Y
Z

BATT
ALRAM

P UL S E
O UT

Z ER O

Z

11 1

1020

Y

X

표시 LED 

h PULSE OUT (X.Y.Z) : 펄스출력 확인 LED

h ZERO (X.Y.Z) : 드라이브 입출력 커넥터의 원점
입력시에 점등

h BATT : 메모리 백업용
전지전압 저하의 경고(점멸)

h ERROR : 위치결정 유니트의 CPU 폭주
(워치독 에러시)시에 점등
그외 다른 에러시에는 점멸

11 1

1020

11 1

1020

Z축 드라이브/ 외부접속 커넥터

드라이브와의 인터페이스나 이동한계,

원점근접, 원점등의 외부기기용 접속커넥터

PIN LAY-OUT

N7000, N700 위치결정 유니트의 커넥타의

구조가 반대이므로 결선시 특히 주의바랍니다.

 주의사항 

● N700 PLC 위치결정 유니트



항 목 내 용

출 력

·펄스 지령 1

·펄스 지령 2

출력 형식

사용 전압 범위

부하 전류 범위

ON 전압

TR 오픈 콜렉터 (출력 DUTY비 50% ±10%)

4.75 ~26.4V DC

2 ~15mA

0.6V 이하

출 력

·편차카운터 클리어

출력 형식

사용 전압 범위

부하 전류 범위

ON 전압

TR 오픈 콜렉터

4.75 ~26.4V DC

10mA 이하

0.6V 이하

입 력

·원점 근접

·리미트 오버

·드라이브 이상

·외부 입력

·원점 입력

공급 전압 범위

H LEVEL

L LEVEL

펄스 폭

4.75 ~26.4V DC

3.5 V 이상

3.0 V 이하

5 msec 이상 (원점 입력 1.5msec 이상)

입력 임피던스 2.5KΩ 이상

1-1-8. 입출력 사양



(1) PIN 배치 ( 구형 CONNECTOR TYPE )

FRAME GROUND

리미트 오버 (＋)

원점 근접 (＋)

원 점 (＋)

드라이버 이상 (＋)

외부 전원 (＋5~12V)

외부 전원 (＋24V)

편차카운터 리셋(＋)

펄스 지령 2 (＋)

펄스 지령 1 (＋)

Ⅱ Ⅰ

10

9

8

7

6

5

4

3

2

1

FRAME GROUND

리미트 오버 (－)

원점 근접 (－)

원 점 (－)

드라이브 이상 (－)

외부 전원 (GND)

외부 전원 (GND)

편차카운터 리셋 (－)

펄스 지령 2 (GND)

펄스 지령 1 (GND)

10

9

8

7

6

5

4

3

2

1

1-1-9. 외부 접속 커넥타

(2) PIN 배치 (신형 3M CONNECTOR TYPE )

펄스 지령 1 (GND)

펄스 지령 2 (GND)

편차 카운터 리셋 (-)

외부 전원 (GND)

외부 전원 (GND)

드라이브 이상 (-)

원점 (-)

원점 근접 (-)

리미트 오버 (- )

FRAME GROUND

20

19

18

17

16

15

14

13

12

11

10

9

8

7

6

5

4

3

2

1

펄스 지령 1 (+)

펄스 지령 2 (+)

편차 카운터 리셋 (+)

외부 전원 (+24V)

외부 전원 (+5~12V)

드라이브 이상 (+)

원점 (+)

원점 근접 (+)

리미트 오버 (+ )

FRAME GROUND

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

FRAME GROUND

리미트 오버 (＋)

원점 근접 (＋)

원 점 (＋)

드라이버 이상 (＋)

외부 전원 (＋5~12V)

외부 전원 (＋24V)

편차카운터 리셋(＋)

펄스 지령 2 (＋)

펄스 지령 1 (＋)

FRAME GROUND

리미트 오버 (－)

원점 근접 (－)

원 점 (－)

드라이브 이상 (－)

외부 전원 (GND)

외부 전원 (GND)

편차카운터 리셋 (－)

펄스 지령 2 (GND)

펄스 지령 1 (GND)

N7000 위치결정 유니트 N700 위치결정 유니트

* 상기 구형 커넥타 타입은 '98년 생산중단된 타입임.

(현, 생산공급중인 타입임)



출

력

전

원

커넥타

구형 기호
회 로 기 능 내 용

1Ⅰ

1Ⅱ

2Ⅰ

2Ⅱ

3Ⅰ

3Ⅱ

4Ⅰ

4Ⅱ

5Ⅰ

5Ⅱ

(＋)

(GND)

(GND)

(－)

(GND)

▼
絶緣
회로

▼
絶緣
회로

◀

펄스지령　１

펄스지령　２

편차카운트　

리셋트

펄스출력용

전원

파라메터의 펄스아웃 모드 설정에 의해

「펄스열」 또는 「위치＋」 펄스를 출력함

파라메터의 펄스아웃 모드 설정에 의해

「회전방향」 또는 「위치－」 펄스를 출력함

·에러가 발생하여 에러가　해제될때까지
출력한다．　

·전원 투입시 약 1.5∼-2.4msec
기계원점복귀시 약　1msec 간 출력된다.

·펄스 출력용 전원　（＋２４Ｖ　ＤＣ）

·펄스 출력용 전원　（ＧＮＤ）　　　　

·펄스 출력용 전원　（＋５∼１２ＶＤＣ）

·펄스 출력용 전원　（ＧＮＤ）　　　　

입

력

접

지

6Ⅰ

6Ⅱ

(－)

7Ⅰ

7Ⅱ

(－)

8Ⅰ

8Ⅱ

(－)

9Ⅰ

9Ⅱ

(－)

10Ⅰ

10Ⅱ (F.G)

(F.G)

▼▲

▼▲

▼▲

▼▲

드라이브 이상

원 점

원점 근접

리미트 오버

Frame Ground

·드라이브 편차 카운터 오버, FULL TORQUE

등의 이상 출력을 공급한다.

·기계원점 복귀의 원점 스위치 또는 엔코더

의 Z상을 접속한다.

·원점신호 바로전에 원점근접 속도로 떨어

뜨려 주는 신호이다.

·기계적인 리미트 입력이다.

최대(+)측과 최소(-)측의 리미트 스윗치와

접속하십시오.

·프레임 그라운드 단자

(3) 내부회로 및 설명

N700, N7000 PLC

펄스출력용

전원(GND)

(＋)

(＋)

(＋)

(＋)

(＋)

(＋)

(＋)

(＋)

신형

20

10

19

9

18

8

17

7

16

6

15

5

14

4

13

3

12

2

1

11

 주의사항 

*1. 커넥타 모양에 따른 차이

1)구형 : Hirose Korea(주)에서 제공된 단자대 타입의 커넥터입니다. ( '98년 이후 생산중단된 제품임)

2)신형 : 3M(주)에서 제공된 D형 커넥터입니다. (현, 생산공급중인 제품입니다.)

*2. 펄스출력용 전원을 연결할 때는 4Ⅰ.4Ⅱ, 5Ⅰ.5Ⅱ(3M 타입일 경우 7.17, 6.16) 중에서 하나를 선택하여 연결

하여 주십시오.

*1

*2



밧데리의 접속

1) 본 유니트의 출하시는 밧데리 접속이 OFF 상태이기 때문에 사용시에는 ON 한후에 사용하십시오.

2) 밧데리 접속방법 : ① N700 PLC : 유니트 밑면에 있는 밧데리 ON/ OFF 스윗치를 조작해 주십시오.

② N7000 PLC : 유니트 밑면에 있는밧데리 ON/ OFF 스윗치를 조작해 주십시오.

지정된 밧데리 이외에는 오동작이나 파손의 원인이 될수 있으므로 절대로 사용하지 말아 주십시요.

(밧데리 문의는 당사 영업팀 또는 개발팀으로 문의하십시오.)

Notes :

1-2-1. 설치전 준비

1-2 설치 및 접속

N700 PLC 위치결정유니트 N7000 PLC 위치결정유니트

내부 밧데리

ON

OFF

BACK-UP용
밧데리 스윗치를
ON으로 해 주십
시오.

BACK-UP용
밧데리 스윗치를
ON으로 해 주십
시오.

ON

OFF



N7000의 경우

(1) 유니트의 후면에 돌출된 가이드 핀을 마더보드
의 유니트 고정 구멍에 맞추고 유니트를 화살표
방향으로 누르면서 마더 보드에 고정하십시요.

(2)마더보드에 정확히 장착한후 상부와 하부의

고정나사로 고정하십시요.

(1)유니트의 후면에 돌출된 가이드 핀을 마더보드

의 유니트 고정 구멍에 맞추십시요.

(2)유니트를 화살표 방향으로 누르면서 마더보드에

장착하십시요.

(3)마더보드에 정확히 고정한 후 상부의 연결나사로

고정하십시요.

위치결정 유니트의 장·탈착은 반드시 전원을 제거한 후 실행하여 주십시요.

1-2-2. 유니트 설치

N700의 경우

가이드핀

가이드핀

Notes :



(1) LED 표시

전원 투입시에 정상적인 위치결정 유니트에서 일어나는 LED 표시 상태는 아래와 같습니다.

h PULSE OUT : 소등

h ZERO : 부정(전원입력시 원점입력이 ON 되어있으면 점등됨)

h BATT : 소등

h ERROR : 소등

● 이상현상 발생시의 LED 표시

·ERROR LED가 점등 : H/W가 폭주하고 있을 가능성이 있읍니다.

·ERROR LED가 점멸 : 에러가 발생했습니다．

·BAT. LED가 점멸 : RAM(메모리) BACK－UP용 전지의 전압이 저하되었습니다．
점멸이 시작된 후 1개월정도는 BACK UP이 가능하지만

　 빠른 시간내에 새로운 전지로 교환하여 주십시요．

BACK UP용 전지를 처음으로 연결하여 사용할때는 반드시 티칭유니트를 유니트에 연결하여

MEMORY ALL CLEAR를 수행하여 파라메터와 위치결정점 테이터를 DEFAUT 값으로 SETTING 하여

주십시요

만일, MEMORY ALL CLEAR를 수행하지 않았을 경우 파라메터와 위치결정점 데이터에 부정확한 데이터가

들어있을 수 있으므로 각별히 주의해야 합니다.

● 위치결정 유니트의 장,탈착은 반드시 전원을 차단한 후에 실행하여 주십시요.

● 전원을 처음 투입할시에는 반드시 CPU를 「PROG. Mode」로 변환한 후 수행하여 주십시요.

「RUN MODE」에서는 갑작스럽게 동작이 될수 있습니다.

1-2-3. 전원투입시의 체크

(2) MEMORY CLEAR 조작

POSITIONING

hX

hY

hZ 

PULSE

OUT

hX

hY

hZ 
ZERO 

hBATT.

hERROR
 * ALARM

POSI-
TIONING

 주의사항 



1. 신호선은 트위스트 페어 실드선을 사용하여 주십시요. 또한 서보 드라이브 신호선의 실드는 드라이브

측으로 어스하여 주십시요

2. 드라이브 신호선은 동력선이나 주회로선과 함께 묶거나 또는 근접시키지 말아주십시요.

3. 드라이브의 리미트(상한,하한)용 스위치는 아래 그림과 같이 위치결정 유니트의 리미트오버 입력의

바깥쪽으로 감속정지거리 이상 떨어져서 설치하여 주십시요

테이블

모 터

BALL SCREW

리미트
오버

위치결정 유니트

리미트오버 입력

드라이브

상,하한 입력

이동량 L

(펄스 수)

1-2-4. 드라이브 접속시 주의점

리미트
오버

리미트오버 입력은, 운전모드에 따라 기능이 바뀝니다.

1) 위치결정 운전 (JOB 운전)시는 리미트 오버 입력으로서 움직입니다.

2) 기계원점 복귀시는, 원점 서치(Search)의 반전 스위치로서 움직입니다.

이동량 L

(펄스 수) (≥ 복귀·JOG고속 X 가감속 시간
(pps) (msec) )＋(

1

2000
X 복귀·JOG고속

(pps)

1

50
X )

감속에 필요한 펄스수 리미트 입력을 하고나서 실제로 감속
을 개시할 때까지 요하는 시간



MC

MC

MC

Ry

T

S

R

드라이브 전원

서보 ALARM

서보 ALARM 검출

MC

MC

드라이브

전 원

ON OFF
드라이브 전원

드라이브 전원

ON/ OFF 회로

드라이브
전원

Ry

서보 ALARM
검출

● 드라이브를 전원차단 할 경우

● 위치결정 유니트의 드라이브異常에 접속할 경우

서보 ALARM

드라이브

△▽

위치결정 유니트

드라이브

異常

4. 드라이브로 부터의 알람 출력은 위치결정 유니트의 드라이브 異常 입력과 연결하게 되어있지만

드라이브 자신의 전원 차단에 이용하는 편이 보다 안전한 접속회로가 됩니다.

(※ 자세한 내용은 각 드라이브 매뉴얼을 참조하여 주십시요.)



(1) (株)삼성전자 - FARA CSDJ 시리즈

△▽

△▽

△▽

△▽

* PULS

PULS

* SIGN

SIGN

* CLR

CLR

PCO

* PCO

SG

1.2kΩ ▼ ▲

12

▼ ▲

▼ ▲

17

18

27

COM +
1

SV-ON
3PLC 출력

ALMRST
7PLC 출력

P-OT
4리미트

N-OT
5리미트

45
전원차단
PLC 입력

SALM-
46

41PLC 입력

P_COM-
42

펄스지령 1

펄스지령 2

편차카운트
리셋트

펄스지령용 전원

펄스지령용 GND

드라이브
異 常

원점

원점근접

리미트
오버

(＋측)

(－측)

(리미트오버에서 ＯＮ)

(원점근접에서 ＯＮ)

電 源

＋24V

ＧＮＤ

▲ 위치결정완료

▲ 서보 알람

▲ ▼

▲ ▼

▲ ▼

▲ ▼
CCW
구동금지

CW
구동금지

ALARM
리셋트

엔코더 Z相

서보 ON

위치결정 유니트
(N700, N7000용)

서보 드라이브 (CSDJ)

1-2-5. 각종 서보 드라이브와의 접속예

20

10

9

19

8

18

7

17

5

15

4

14

3

13

2

12

11

14

13

16

15

1.2kΩ

1.2kΩ

P_COM+

SALM+

※ 저항(1.2kΩ)은 서보 드라이브

커넥터측에 부착하여 주십시오.



(2) MITSUBISH(株) - MR-J2-[ ] A[1] 시리즈

△▽

△▽

△▽

△▽

펄스지령 1

펄스지령 2

편차카운트
리셋트

펄스지령용 전원

펄스지령용 GND

드라이브
異 常

원점

원점근접

리미트
오버

(＋측)

(－측)

(리미트오버에서 ＯＮ)

(원점근접에서 ＯＮ)

電 源

＋24V

ＧＮＤ

위치결정 유니트
(N-700, N-7000용)

SERVO DRIVER

20

10

9

19

8

18

7

17

5

15

4

14

3

13

2

12

10

3

2

8

9

11

4

14

13

15

5

14

16

17

10

20

CN1A 측

PP

SG

NP

CR

COM

OPC

P15R

OP

CN1B측
COM

EMG

S/ON

RES

LSP

LSN

SG

SG



(3) 松下電器産業(株)(MATSUSHITA) - AC SERVO MINAS 시리즈

△▽

△▽

△▽

△▽

PULS－

PULS＋

SIGN－

SIGN＋

O Z

2 kΩ ▲

6

5

8

4

COM＋11

C L
13

INH
9PLC 출력

CWL
29리미트

CCWL
30리미트

ALM
26

전원차단
PLC 입력

S-RDY
27

COIN

PLC 입력

COM－

25

펄스지령 1

펄스지령 2

편차카운트
리셋트

펄스지령용 전원

펄스지령용 GND

드라이브
異 常

원점

원점근접

리미트
오버

(＋측)

(－측)

(리미트오버에서 ＯＮ)

(원점근접에서 ＯＮ) 電 源

＋24V

ＧＮＤ

▲ 서보 READY

▲ 서보 알람

▲ ▼

▲ ▼

▲ ▼

▲ ▼ CCW
구동금지

CW
구동금지

지령펄스
입력금지

카운터 리셋트

▼

▲ ▼
7

2 kΩ

GND

GND
3

SRV-ON
12PLC 출력 ▲ ▼ 서보 ON

A-CLR31PLC 출력 ▲ ▼
ALARM
리셋트

Z相
(오픈콜렉터)

▲ 위치결정완료

28

PLC 입력

20

10

9

19

8

18

7

17

5

15

4

14

3

13

2

12

위치결정 유니트
(N700, N7000용)

서보 드라이브



(4) 松下電器産業(株)(MATSUSHITA) - AC SERVO DV-80X

△▽

△▽

△▽

△▽

PULS -

PULS +

SIGN -

CL-

9

21

COM＋
7

8PLC 출력

CWL26리미트

CCWL
41리미트

ALM38
전원차단
PLC 입력

S-RDY28

COIN

PLC 입력

COM－

37

펄스지령 1

펄스지령 2

편차카운트
리셋트

펄스지령용 전원

펄스지령용 GND

드라이브
異 常

원점

원점근접

리미트
오버

(＋측)

(－측)

(리미트오버에서 ＯＮ)

(원점근접에서 ＯＮ)

電 源

＋ 5V

ＧＮＤ

▲ 서보 READY

▲ 서보 알람

▲ ▼

▲ ▼

▲ ▼ CCW
구동금지

CW
구동금지

GND

INH+

SRV-ON

43PLC 출력 ▲ ▼

서보 ON

▲ 위치결정완료

27

PLC 입력

SIGN +

CL+

INH-

10

22

11

23

12

13PLC 출력

SW1 : +12V

33

34

35

36

19

20

OA +

OA -

OB +

OB -

OZ +

OZ -

電 源

＋24V

ＧＮＤ

GND
1

6

A-CLR
ALARM 리셋트

20

10

9

19

8

18

7

17

5

15

4

14

3

13

2

12

위치결정 유니트
(N700, N7000용)

서보 드라이브



(5) (株) 安川電機(YASKAWA) - Σ시리즈

△▽

△▽

△▽

△▽

* PULS

PULS

* SIGN

SIGN

* CLR

CLR

PCO

* PCO

SG

180Ω

180Ω

180Ω

▼ ▲

2

1

4

3

6

5

▼ ▲

▼ ▲

24

25

19

COM＋13

S-ON
14PLC 출력

ALMRST
18PLC 출력

P-OT
16리미트

N-OT
17리미트

ALM
34

전원차단
PLC 입력

ALM-SG
35

COIN
8PLC 입력

SG-COM10

펄스지령 1

펄스지령 2

편차카운트
리셋트

펄스지령용 전원

펄스지령용 GND

드라이브
異 常

원점

원점근접

리미트
오버

(＋측)

(－측)

(리미트오버에서 ＯＮ)

(원점근접에서 ＯＮ)

電 源

電 源

＋24V

ＧＮＤ

＋5V

ＧＮＤ

▲ 위치결정완료

▲ 서보 알람

▲ ▼

▲ ▼

▲ ▼

▲ ▼
CCW
구동금지

CW
구동금지

ALARM
리셋트

엔코더 Z相

서보 ON

20

10

9

19

8

18

7

17

5

15

4

14

3

13

2

12

위치결정 유니트
(N700, N7000용)

서보 드라이브



(6) 오리엔탈 모터 (株) - UPE 시리즈

△▽

△▽

△▽

△▽

CW＋

20

10

9

19

8

18

6

16

5

15

4

14

3

2

12

펄스지령 1

펄스지령 2

편차카운트
리셋트

펄스지령용 전원

펄스지령용 GND

드라이브
異 常

원점

원점근접

리미트
오버

(＋측)

(－측)

(리미트오버에서 ＯＮ)

電 源

＋ 5V

ＧＮＤ

CW－

CCW＋

CCW－

COM

O.HEAT
전원차단

13

위치결정 유니트
(N700, N7000용)



1-2-6 티칭유니트와의 접속

● 티칭유니트를 사용하면 위치결정 유니트의 파라메터나 위치결정점 데이터등의 설정을 간단하게 할수가 있습니다.

JOB 운전이나 원점 복귀등도 지령할수 있으므로 데이터나 위치결정 유니트의 동작 확인이 빈번하게 발생하는

시운전시에도 유연하게 대응할 있습니다. 상세한 내용은 티칭 유니트 관련항을 참조하여 주십시요.

위치결정유니트

(N700 PLC)

위치결정유니트

(N7000 PLC)

N700 티칭 케이블

STOP STEP START

POSITIONMECHANICAL
  RETURN

 SOFT      
RETURN

SAMSUNG  TEACHING UNIT

CONTRAST▶

DATA

   MODE      
PARAMETER

TAPE

SHIFT

WRITE

MEMORY CLR   

   CLEAR   

DEC INC0  ·  -  SET

1  2  3  C  

4  5  6  P  

7  8  9  S  

W  A  I  E  

Y- 

Z-
X-
JOG Z+

X+
TEAC H

 - ING

HIGH
LOW

REC
PLAY

Y+ 

iCPL5528 : 1m

iCPL5529 : 3m

N7000 티칭 케이블

iCPL5520 : 1m

iCPL5523 : 3m

POSI-
TIONING

X

ZERO

ALARM

Y

Z

BATT

PULSE
OUT

X

Y

Z

티칭 유니트



위치결정 유니트는 삼성전자 FARA PLC에 장착하여

위치결정 기능을 수행하는 고기능 모듈입니다.

위치결정 데이터의 저장이나 드라이브(서보, 스태핑)

의 펄스 출력등, 위치결정에 관련되는 일련의 제어를

부담없이 수행합니다

실제로 위치결정의 순서는 CPU 유니트의 LADDER

프로그램에서 위치결정용 파라메터, 이동량이나 속도

등의 각 위치결정점 데이터를 유니트에 설정한 후,

시동 NO를 지정하여 시동용 I/O 접점을 ON 합니다.

위치결정 시동 후는 위치결정 유니트로부터 드라이브

위치결정의 용어 해설

● 파라메터
펄스출력 모드나 설정 단위, 가감속시간, 소프트리미

트등, 위치결정 유니트에 접속하는 드라이브나 각종

구동계의 특성에 알맞은 기본적인 사양을 설정합니다.

● 위치결정점 데이타

위치결정점 까지의 이동량, 속도, 보조출력등의 하나

의 위치결정에 대한 데이터를 설정합니다.

위치결정 유니트(고속 Type)는 400점의 위치결정 데

이터를 기억할수 있습니다.

● 패턴

위치결정점 데이터에는 이동량이나 속도등의 항목이

들어있지만, 그외에 패턴이라는 항목도 있습니다.

이러한 패턴에는 C점(속행점), P점(통과점), E점(

종료점), S점(원호보조점)의 4종류가 있으며 위치결

정의 동작을 제어할수 있습니다.

● 위치결정 프로그램

위치결정 프로그램은 왼쪽의 위치결정점 데이터를 모

아 놓은 것입니다. 위치결정을 시동하는 데이터의 번

호 순서에 따라 다음의 위치결정 운전을 실행합니다.

● 시동 No.

시동 No로 위치결정을 개시할 데이터 No.를 지정 할

수 있읍니다. 공유메모리에 시동 No.를 지정하면 400

점의 위치결정점 데이터의 자유로운 위치에서부터

위치결정을 시동할 수 있습니다.

또한, 종료하고 싶은 E점(종료점)을 설정하면 그 데

이터의 위치결정이 완료된 후 운전이 정지되므로,

시동 No.로 지정한 데이터에서 E점(종료점)을 설정한

데이터까지를 하나의 위치결정 프로그램으로서

취급할 수 있습니다.

● 공유 메모리

위치결정 유니트에 내장되어 있으며 CPU 유니트와의

데이터 전송 창구역할 기능을 수행합니다.

1-3-1. 시스템 개요

1-3 위치결정 유니트의 개요

에 펄스열을 출력시켜 위치결정 운전을 실행합니다.

또한, 티칭 유니트에서도 위치결정용 파라메터나

위치결정점 데이터의 설정이 가능합니다.

CPU UNIT의 래더 프로그램은 위치결정 유니트에

내장되어 있는 공유메모리를 중개시켜 데이타의 취급

을 자유롭게 수행할 수 있으므로 단순한 위치결정뿐만

아니라 PLC의 I/O 상태나 레지스타 내용에 위치결정

의 목표치를 변경하는등 단독으로 동작하는 위치결정

장치로는 드물게, 어렵고 고정도의 제어를 실현할 수

있습니다.

서보 드라이브

서보 모타

POWER 출력

엔코더 FEED-BACK

    위치결정 유니트

(파라메타·위치결정점 데이타)

        기동·정지등의 I/O 지령,
파라메타·위치결정 데이타·보조출력등의
       수치 데이타의 READ·WRITE

위치결정 시동정지

JOG 지령 ±

PULSE열 출력

I/O 정보

공유메모리
  CPU UNIT 
(래더 프로그램)

PLC 위치결정
유니트의 외부
접속 커넥타에

원점 근접

이동한계 리미트

PLC I/O
모듈에
접속

O UT 3 2ⓨ

X

X

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

X

0

2

4

6

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
A
B
C
D
E
F

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
1A
1B
1C
1D
1E
1F

OUT32

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

1

3

5

7
COM
(+.- )
8

A

C

E

9

B

D

F
COM
(+.-)
0

2

4

6

1

3

5

7

A

C

E

0

2

4

6

COM
(+.-)

COM
(+.-)

I N 3 2ⓧ

X

X

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

X

0

2

4

6

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
A
B
C
D
E
F

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
1A
1B
1C
1D
1E
1F

IN 32

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

1

3

5

7
COM
(+.- )
8

A

C

E

9

B

D

F
CO M
(+.-)
0

2

4

6

1

3

5

7

A

C

E

0

2

4

6

COM
(+.-)

COM
(+.-)

X

H I G H S P E E D
C O U N T E R

OUT O
OUT 1
C = P
C > P

IN A
IN B
RST
IN H
ZERO
SUB

DELAY

F MIN

F MAX

X

OUT0

OUT1

+
-

C=P

+
C>P

-

5 V
I NA

2 4V

5 V

5 V

5 V

5 V

5 V

2 4V

2 4 V

2 4V

2 4V

2 4V

I NB

R ST

I NH

Z E R O

S UB

OUT0

OUT1

+
-

C=P

C>P

+
-

I NA

2 4V

I NB

2 4V

R ST

2 4V

I NH

2 4V

Z E R O

2 4V

S UB

2 4V

5 V

5 V

5 V

5 V

5 V

5 V

○
○

○
○
○
○

○

○ FARA N-7000

SECNET

POWER CPU
O UT 3 2ⓨ

X

X

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

X

0

2

4

6

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
A
B
C
D
E
F

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
1A
1B
1C
1D
1E
1F

OUT32

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

1

3

5

7
COM
(+.- )
8

A

C

E

9

B

D

F
COM
(+.-)
0

2

4

6

1

3

5

7

A

C

E

0

2

4

6

COM
(+.-)

COM
(+.-)

O UT 3 2ⓨ

X

X

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

X

0

2

4

6

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
A
B
C
D
E
F

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
1A
1B
1C
1D
1E
1F

OUT32

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

1

3

5

7
COM
(+.- )
8

A

C

E

9

B

D

F
COM
(+.-)
0

2

4

6

1

3

5

7

A

C

E

0

2

4

6

COM
(+.-)

COM
(+.-)

O UT 3 2ⓨ

X

X

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

X

0

2

4

6

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
A
B
C
D
E
F

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
1A
1B
1C
1D
1E
1F

OUT32

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

1

3

5

7
COM
(+.- )
8

A

C

E

9

B

D

F
COM
(+.-)
0

2

4

6

1

3

5

7

A

C

E

0

2

4

6

COM
(+.-)

COM
(+.-)

O UT 3 2ⓨ

X

X

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

X

0

2

4

6

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
A
B
C
D
E
F

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9
1A
1B
1C
1D
1E
1F

OUT32

X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X

1

3

5

7
COM
(+.- )
8

A

C

E

9

B

D

F
COM
(+.-)
0

2

4

6

1

3

5

7

A

C

E

0

2

4

6

COM
(+.-)

COM
(+.-)

Digita
l

POWER

ALARM

SVRON



위치결정 유니트의 동작 모드에는 CPU 유니트의 프로그램 지령으로 동작하는 「RUN MODE」와 티칭 유니

트의 조작으로 동작하는 「LOCAL MODE」의 2종류가 있습니다.

각각의 모드는 티칭 유니트에서 변환시킬수 있지만 전원이 들어온 직후에는 먼저 지령을 받은 모드로 자동으로

설정됩니다.

● RUN MODE

「RUN MODE」에서는 CPU 유니트와 위치결정

유니트와의 시퀀스 프로그램을 통한 상호 데이터 교환

은 모두 위치결정 유니트 내부의 공유 메모리를 통

하여 이루어진다 .

공유메모리에는 시동·정지·완료등의 접점 정보를 주

고 받는 I/O AREA와 시동 No·이동량등의 수치 데

이터를 주고 받는 수치 AREA가 있습니다.

I/O AREA에는 접점의 X,Y를 사용하고, 수치 AREA는

「 F 151·F 150」의 응용명령을 사용하여 데이터의

상호 교환을 수행합니다.

● LOCAL MODE

「LOCAL MODE」에서는 티칭 유니트를 이용하여

위치결정 데이터의 설정이나 JOG 운전·원점복귀등을

조작 KEY를 이용하여 간단하게 수행할 수 있습니다.

CPU 유니트로 보내는 접점정보(X)는 [시동완료]이외

는 유효하지만 CPU 유니트에서 출력되는 접점정보(Y)

의 [보조출력 OFF]접점 이외는 무시한채 동작합니다.

※ 상세한 내용은 티칭유니트 메뉴얼을 참조하십시요.

참조 : 데이터의 전송 방법에 대해서는 「제 4 장 데이터의 전송」을 참조하여 주십시요.

※ 수치 AREA 중에서 위치결정점 데이터, 파라메터, 현재위치 변경은 전송블럭 NO.와 조합하여 시스템

메모리내의 실행 데이타로서 수행합니다. 이 때의 공유메모리는 일시적인 버퍼로서 취급됩니다.

또한, 그외의 수치데이타는 공유메모리의 데이타가 실행 데이타로 사용됩니다.

1-3-2. 동작 모드의 개요

전원을 ON 시키고 나서 어떠한 조작도 하지 않을 경우, RUN MODE도 LOCAL MODE도 아닌 상태가 됩니다.

이 상태에서 CPU 유니트의 시퀀스 프로그램으로 「PLC 준비완료 접점」을 ON하게 되면 「위치결정완료 접

점」이 0N되어 RUN MODE로 됩니다.

티칭 유니트로 「LOCAL MODE」로 설정한 후에는 CPU 유니트의 시퀀스 프로그램으로는 RUN MODE로 변환

시킬 수가 없습니다.

(I/O AREA)

그외 기타

전송블럭 NO.

현재 위치

데이타(각축10점)

파라메타 

공유 메모리     제어부(CPU) 

시스템 메모리    

·데이타(각축400점)

FARA PLC

·파라메타

·현재 위치

CPU UNIT   위치결정 UNIT  

티칭 UNIT  

Y

X

ON·OFF 정보

원점복귀 

위치결정 시동...

F 151

 수치정보

위치결정점 데이타

F 150

파라메타 

현재 위치

보조 출력....등

수
치
에
리
어

I/O

DT,FL

WR...

RUN MODE  LOCAL MODE  



【프로그램 구성】 400점의 위치결정점 데이터를 기억 가능.

위치결정 프로그램은 여러개의 위치결정점 데이터를

모아놓은 것입니다. 하나 하나의 위치결정점 데이터에

는 그 위치결정점의 동작 패턴, 그 위치결정점 까지의

이동량, 속도, 가감속시간, 또는 그 위치결정점까지

도달했을 때의 보조출력의 값이나 정지 시간등이 설정

되어 있으며, 위치결정점 데이터에는 각각의 No.가 할

되어 있습니다.

FARA PLC(삼성전자)의 위치결정 유니트는 1 축당 400점의 위치결정점 데이터를 기억할수 있으며, 각 축마다

1∼400의 데이터 NO.가 할당되어 있어, 하나 하나의 데이타 NO. 실행이 종료되면 설정된 위치결정 패턴( C.S.P.E)

에 따라 다음의 데이타 NO.로 운전을 계속하거나 종료합니다.

위치결정을 시작하려는 데이터 NO.를 시동 No.로서

정하면, 400점의 위치결정점 데이터중 임의의 데이

터부터 위치결정을 시작할수 있습니다.

이「시동 No.」와 동작을 종료시킬수 있는「패턴」

의 E점을 조합하면, 400점의 위치결정점 데이터를

여러개의 프로그램으로 분할하여 사용 할 수 있습

니다.

실제적인 동작방법는 실행시킬 위치결정 동작의 종

료점 데이터 NO.의 「패턴」에는 E점을 설정하고,

개시점 데이터 NO.를 시동 NO.로 지정하여 위치

결정을 시작하게 합니다.

시동을 하면 위치결정 유니트는 지정된 데이터 NO.

부터 차례로 위치결정을 실행하게 되며, E점이 설

정되어 있는 데이터 NO.에 도달하게 되면 위치결정

을 종료하게 됩니다. 이러한 기능으로 복수의 위치

결정프로그램을 간단하게 사용할 수 있습니다.

따라서, 사전에 프로그램을 셋트해 두는것 만으로

도 여러가지 품종을 바꿀때마다 위치결정 프로그램

을 바꾸어 넣을 필요없이, 시동 NO.만 설정하면

모델 변경에도 쉽게 대처할 수 있습니다.

1-4 기능의 개요

위치결정유니트 시스템 메모리 위치결정점 데이터

펄스출력완료에서 위치결정완료까지 시간

위치결정점의 독자 데이터 출력
( 1∼255의 정수 )

패 턴

이동량

축속도

보간속도

가감속시간

DWELL TIME

보조출력

위치결정후의 동작을 설정

위치결정점까지의 거리설정

이동 속도 (독립 모드 운전시)

이동속도 (동시 모드 운전시)

출발 및 도착시의 속도설정

NO.1 위치결정점 데이터

NO.2 위치결정점 데이터

NO.3 위치결정점 데이터

위치결정점 데이터

위치결정점 데이터

위치결정점 데이터

NO.399 위치결정점 데이터

위치결정점 데이터NO.400

위치결정
프로그램

【프로그램의 분할】복수의 프로그램으로 모델 변경에도 간단히 대응.

프로그램 1
시동 NO

데이터 NO. 패 턴

12

20

21

1

2

3

↓

10

11

400

40

41

50

↓

↓

↓

↓

↓

↓

42

↓

↓

↓

C.P 점

E 점

〃

〃

〃

〃

C.P 점

〃

〃

〃

E 점

C.P 점

〃

〃

E 점

E 점

〃

〃

〃

C.P 점

프로그램 1

프로그램 2

프로그램 3

프로그램 4

→

프로그램 2
시동 NO →

프로그램 3
시동 NO →

프로그램 4
시동 NO →

↓

↓



위치결정점 데이터에는 위치결정 완료후의 동작 상태를

제어할 수 있는 패턴을 설정할 수 있습니다.

이러한 패턴에는 C점(속행점), P점(통과점), E점(종료

점), S점(원호 보조점)의 4종류가 있습니다.

C XXX 하나의 위치결정마다 일시정지하여,

(속행점) 지정한 위치(좌표)에 도달한 것을 확인

한 후, 자동적으로 다음 데이터 NO.의

위치결정을 실행합니다.

P XXX 위치결정점에는 정지하지 않고, 다음

(통과점) 데이터 No.를 기동합니다. 유연하게

속도변경을 하거나 동작 충격이 적은

위치 결정 운전을 할 수 있습니다.

S XXX 원호보간 동작의 궤적을 3점으로 지정

(원호보조점) 할 경우의 보조점으로서 지정합니다.

E XXX 이 패턴(E점)이 설정되어 있는 위치결정

(종료점) 데이터를 실행하여 종료하는 시점으로,

일련의 연속한 위치결정 동작의 실행을

완료합니다.

※ 상기의 XXX는 다음에 실행할 위치결정점 데이터의 NO.를 표시합니다.

※ 참조 :자세한 내용은 「 2-3 위치결정 동작 패턴과 프로그램의 구성」을 참조하여 주십시요.

지령 프로그램과 동작 패턴 (C·P·E점)

지령 프로그램과 동작 패턴 (C·S·E점)

● 동시모드에서는 각각의 축에 대응하는 위치결정점 데이터의 패턴을 동일하게 설정하여 주십시요.

【위치결정 패턴】4가지 제어방식중에서 선택할 수 있는 위치결정 패턴

이동량
Ⅰ200

이동량
Ⅰ600

이동량
Ⅰ200

0 200 800 1000

속행점 C 종료점 E

동작 Chart

이동량 →

위치결정완료시
일시정지

위치결정완료후 정지하지
않고 동작을 계속실행

통과점 P
(속도변경)

NO.1
데이타

NO.2
데이타

NO.3
데이타

속도 ↑

·
·
·
·
·
·

데이터

No. 패 턴 이동량 축속도

1 C 2 I 200 500

2 P 3 I 600 1000

3 E I 200 500

·

·

400

·
·
·
·
·
·

데이터

No.
패 턴 이동량

1 C 2 A 200

2 S 3 A 300

3 E A 500

·

400

○

○

Y 축

X 축

원호보조점 S

↓

속행점 C

↘

200 300 500

100

200

300

동작 Chart

패 턴 이동량

X 축 Y 축

A 100

A 300

A 200

주의 사항

C 2

S 3

E

○

종료점 E

↙



위치결정 패턴의 C 나 P 뒤에 1부터 400까지의 수치

를 설정하면, 위치결정 완료후에 수치가 가리키는

NO.의 위치결정점 데이터로 JUMP 하게 됩니다.

JUMP처의 데이터 No.부터 차례대로 데이터를 기동하

며, 999(RETURN)의 데이터를 완료하면 원래 점프했

던 다음의 데이터로 되돌아 갑니다.

이 기능은 일련의 프로그램중에 반복동작을 JUMP처

로서 등록하여 SUB-프로그램적인 동작을 시킬 경우

에 편리합니다. 또한, 프로그램도 단축하고 유지

보수작업도 편하게 됩니다.

X축의 데이터 No.10을 기동하면, No.10∼13을 실행후에

No.1로 점프합니다. No.1∼4 까지를 실행하고 No.14로

돌아 와서 일련의 위치결정 동작을 종료하게 됩니다.

참조 : 자세한 내용은 「2-3. 위치결정 동작패턴과 프로그램의 구성」을 참조하여 주십시요.

● CPU의 시퀀스 프로그램으로 데이터를 설정할 경우에는 반드시 다음 데이터 No.(설정한 데이터 NO＋1의　값)

　도 설정하여 주십시요． 단, E점은 다음 데이터 NO.의 설정은 불필요합니다．(설정해도 무시된다.)

● 티칭 유니트로 데이터를 설정할 때는 다음 데이터 NO.가 자동으로 설정됩니다．

● S점(원호보조점)에서는 실행 데이터 점프가 불가능합니다. 다음 데이터 No.를 설정하여 주십시요.

● E점으로 종료할때까지 일련의 위치결정 동작에서는 연속해서 10회 이상 점프할 수 없습니다.

타임 차트

● 참조 : 자세한 내용은 「2-1-4. 고속 기동」을 참조하여 주십시요

【실행데이터 JUMP】그다음 위치결정 데이터 No.를 지정할 수 있다.

데이터
No.

패 턴

X 축 Y 축

1
2
3
4
5

↓

↓

↓

10
11
12
13
14
15

C2
C3
C4
C999

C11
C12
C13
C1
E

C11
C12
C13
C14
C15
C999

C2
C13
C4
C5
E

패 턴 CXXX XXX는 다음 실행할 데이터 No.

PXXX 1 ≤ XXX ≤ 400

SXXX 999는 RETURN

E

Y축의 데이터 No.1을 기동하면, No.1∼2를 실행후에

No.13 으로 점프합니다. No.13∼15 까지를 실행하고

No.3으로 되돌아와서 No.3∼5를 실행하고 일련의 위

치결정 동작을 종료합니다.

주 의

고속기동 모드로 동작시킬때, 위치결정 시동접점 ON

의 신호가 입력될 때부터 실제로 위치결정 유니트에

서 펄스 신호가 출력되는데 까지의 소요 시간은 15

msec. 입니다.

PLC 처리후 위치결정 지령으로부터 서보모터의 기동

까지의 시간이 예전보다 헐씬 단축되어 위치결정 동

작의 고속화에 따라 TACT-TIME의 단축을 실현 할

수 있읍니다.

【고속 기동 】15ms 이내의 고속기동

15msec

위치결정 시동 접점

펄스 출력



● 동시 3축 ● 동시 2축 (독립 1축)

3축 유니트의 JOB 번호 할당 예

※ 동시축은 X,Y축으로 고정됨

참조 : 자세한 내용은 「2-2-3. 축 모드」를 참조하여 주십시요.

● 3축 유니트로 동시 2축을 지정할 경우에는, 동시축에는 X,Y축으로 고정됩니다. 아울러, 원호보간 동작

도 X,Y축으로 고정 됩니다

● 동시 모드로 지정할 축은 파라메터의 【연산단위】【단위설정】의 설정과 위치결정 프로그램에 각각 대

응하는 위치결정점 데이터의 패턴을 맞춰 주어야 합니다.

● 동시 모드로 지정한 경우에도 원점 복귀, JOG 운전은 각 축은 독립적으로 동작합니다.

● 다축 유니트를 독립 모드로 사용할 때는, 어느 한축이라도 운전중(펄스 출력중)일 경우에 파라메터,

위치결정점 데이터등의 READ 전송, WRITE 전송은 할 수 없읍니다. 아울러 어느 한축이라도 에러가 발

생할 경우에는 다른 축의 동작도 정지하게 됩니다.

위치결정 유니트는 파라메터의 축모드의 지정으로

동시 2축이나 동시 3축 제어를 선택 할 수 있읍니

다. 이들 제어는 각 축의 始動 타이밍을 맞춘다거

나 보간시에 각축을 동기시킬 필요가 있기 때문에

복수의 축을 하나의 제어축으로 하는 단위【JOB】

으로서 취급합니다.

또한, 이 JOB은 X,Y,Z축이 포함되는 순서대로

JOB1, JOB2, JOB3의 번호로 할당되며 동시 2축

모드의 경우에는 JOB1을 시동하면 X축과 Y축이

동시에 기동됩니다. 이와같이 축의 조합을 JOB

단위로 취급하면 각 JOB 마다 시동시키고 싶은

데이타 No.를 공유메모리에 써넣고 각각의 JOB

(축)의 운전시동 접점을 ON 하는것만으로도 복수

축의 기동타이밍을 신경쓰지 않아도 자유롭게 제어

할 수 있읍니다.

【 축모드 】각 축을 조합시켜 자유롭게 제어가능

데이터
No.

JOB 1

X 축 Y 축

1
2
3
4

Z 축

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 1

X 축 Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 3

Z 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

● 독립 3축

데이터
No.

JOB 1

X 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 2

Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 3

Z 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

주 의



mm

inch

모 터

◀

◀

degree(度)

● 단위계를 변환할 경우에는 각종 데이터를 단위계에 맞도록 설정해야 합니다. 단위계를 바꿀경우에는,

파라메터, 위치결정점 데이터의 위치·속도에 관련되는 내용이 변하므로 주의 하십시요.

● 동시 모드로 사용할 경우에는 각각의 축의 단위설정을 맞춰 주십시요.

마더보드 장착시의 I/O번호
※ 모두 3축 유니트일 경우임

이동량이나 각종 설정등의 설정시, 펄스수만 아니라

mm, inch, degree(각도)등도 사용할 수 있읍니다.

파라메터의 환산단위에 1펄스정도의 환산치를 설정

하도 구동장치나 용도에 맞는 단위를 선택할 수 있

습니다.

한번 파라메터를 설정하게 되면, 볼 스크류의 피치

나 감속비에 대하여 신경을 쓰지 않고도 실제의 이

동거리, 또는 회전 테이블등에는 실제의 각도로

프로그램을 작성할 수 있읍니다.

【 단위계 】이동량의 지령단위로 mm, inch, degree를 사용할 수 있다.

모 터

주 의

【다축 제어】1 슬롯의 공간으로 3축을 제어. 따라서 다축제어에 대응가능
위치결정 유니트는 1축에서 3축까지의유니트가 준

비 되어 있읍니다. 실장 위치도 PLC의 기본 마더

보드 또는 증설 마더보드, 리모트 I/O 子局의 슬롯

에 실장하여 사용할 수 있읍니다.

복수의 슬롯에 위치결정 유니트를 실장할 경우에도

통상의 I/O 유니트와 같이 장착된 슬롯의 위치에

따라 X,Y접점이 자동적으로 할당 됩니다. 이들

접점에는 위치결정 운전에 필요한 기능이 설정되고,

시퀀스 프로그램의 ON/ OFF 조작으로 위치결정의

시동이나 원점 복귀, JOG 운전등을 간단하게 실행

시킬 수 있읍니다.

또한, CPU 유니트와의 수치 데이터 통신은 각 위치

결정 유니트에 장착된 공유 메모리를 창구로 해서

F150(READ)·F 151 (WRT) 명령으로 실행 합니다.

이들 명령은 지령시에 전송처의 슬롯 No.를 지정할

수 있으므로 복수의 유니트가 있을 경우에도 데이

터의 전송을 간단하게 할 수 있읍니다.

이와같이 I/O 지령이나 데이터 전송의 편리성 모두

위치결정 동작은 위치결정 유니트가 담당하므로,

1대의 PLC로 다축 시스템을 꾸밀 경우에도 CPU 유

니트에 부담을 주지않고 유연하게 다축 제어를 할

수 있읍니다.

POWER CPU (슬롯 0)

위치결정
유니트 1

공유메모리

(슬롯 1)

위치결정
유니트 2

공유메모리

(슬롯 2)

위치결정
유니트 3

공유메모리

(슬롯 3)

위치결정
유니트 4

공유메모리

(슬롯 4)

위치결정
유니트 5

수치데이타는 F150(READ),

F151(WRT)명령으로 실행한다.

X0 ∼X1F
Y20∼Y3F

X40∼X5F
Y60∼Y7F

X80∼X9F
Y100∼Y11F

X120∼X13F
Y140∼Y15F

X160∼X17F
Y180∼Y19F

공유메모리

입력
출력



원점이 보이지 않을 경우

리미트 오버에서 반전 함

위치결정 유니트는 기계원점 복귀의 始動 위치가 어

디에 있을지라도, 자동으로 원점 도그(원점근접 입력

의 ON)를 탐색·검출하는【원점 Search】방식을 채

용 하고 있읍니다.

기계원점 복귀의 정지방법도 리미트 스위치나 엔코더

등의 검출기기에 따라 3종류의 모드중에서 선택 할

수 있읍니다. 소프트 원점 복귀에는, 소프트 원점

복귀 시동접점을 ON 하는것 만으로도 간단하게 좌

표치（０）지점으로 복귀할 수 있읍니다.

【원점 복귀】기계원점복귀 및 소프트원점 복귀에도 대응

테이블

모 터

BALL SCREW

리미트

오버

원점

스윗치

원점근접

스윗치

리미트

오버

참조 : 자세한 내용은 「2-4. 기계원점 복귀」를 참조하여 주십시요.

【보조 출력】위치결정과 연동되는 제어를 실현하는 보조출력 탑재

위치결정 유니트는 이동량이나 축속도등의 위치결정

점 데이터중에서 【보조출력】이라는 항목을 가지고

있읍니다.

위치결정과 연동되는 출력에는 위치결정 완료신호가

있지만, 완료 신호가 어느 위치결정에도 출력되는

접점 출력신호인데 반해 보조출력은 하나의 위치결

정마다 1∼255 까지의 독자 정수 데이터를 출력할

수 있읍니다. 보조 출력을 출력시키고 싶은 위치

결정점 데이터에 정수를 기입하기만 해도 그 위치결

정 개시와 동시에(Ｗ-With MODE), 또는 위치결정

완료 후(Ａ-After MODE)에 공유 메모리에 데이터가

Write되고, 동시에 보조출력이 출력됨을 나타내는

보조출력 ON 접점이 ON 됩니다.

이 정수 데이터는 새로 설정하지 않는한, 공유 메모

리에 보존 됩니다. 또한, 보조출력 ON 접점도 보조

출력 OFF 접점을 ON 하는것으로 OFF될 수 있으므로

PLC의 위치결정 유니트와 연동하는 시퀀스 제어를

간단하게 실행할 수 있읍니다.

(보조출력을 사용하지 않을때는 A0를 설정합니다.)

·
·
·
·
·
·

패 턴 이동량

1 C A 200

2 C A 400

3 E A 500

·

400

보조출력

W 123

W 200

W 246

데이터

No.

·

● 참조 : 자세한 내용은 「2-7. 보조출력 READ」을 참조하여 주십시요

１２３ ２００ ２４６
공유메모리

의 데이타

보조출력 ON (X)

보조출력 OFF (Y)

↑속도

이동량→
0 200 400 500

동작 CHART



CPU 유니트와 위치결정 유니트간에 주고받는 데이터는 크게 나누어 I/O 접점정보와 수치 데이터의 2 종류가 있

읍니다. 이들 데이터는 여러대의 위치결정 유니트가 마더보드에 실장되어 있을 경우에도, CPU 유니트의 시퀀스

프로그램 (Ladder Diagram)을 이용하여 간단하게 제어할 수 있읍니다.

각 위치결정 유니트의 I/O 접점에는, 위치결정에 필요

한 각 기능이 할당되어 있읍니다.

이들 접점 번호는 슬롯의 위치나 유니트 종류에 따라

자동적으로 할당되므로 CPU 유니트로부터 특정 유니트

를 제어할 경우에도 각 위치결정 유니트 마다 할당된

I/O 접점을 시퀀스 프로그램에서 ON/ OFF 하면 위치

결정이나 원점복귀등의 시동이 가능합니다. 예를들면,

2축 유니트가 마더보드의 "0"슬롯에 실장되어 있을 경

우에는 [Y23]이 시동접점이 되고 "슬롯"1"에 추가

실장된 2축 유니트는 [Y63]이 됩니다. 상세한 내용

은 「3-1. I/O 접점 데이터」를 참조하여 주십시요.

CPU 유니트와 위치결정 유니트간에 수치 데이터의

통신은 【F150 (READ)】·【F151(WRT)】명령으로

위치결정 유니트 내부의 공유메모리를 중개하여 실

행됩니다.

이들 명령은 아래 그림과 같이 전송처의 슬롯 NO

를 지정할 수 있으므로, 복수의 유니트가 실장되어

있을 경우에도 간단하게 데이터 전송을 할 수 있읍

니다. 또한, 수치 데이터중에는 공유 메모리 內

에서 실행 데이타로서 취급되는것과 시스템 메모

리로 전송되어 실행 데이타로서 취급되는 것 2종류

가 있읍니다. 상세한 내용은 「4-1. 공유 메모리

」를 참조하여 주십시요.

1-5 데이타 전송의 개요

POWER CPU (슬롯 0)

위치결정
유니트 1

시스템
메모리

공유메모리

(슬롯 1)

위치결정
유니트 2

시스템
메모리

공유메모리

(슬롯 2)

위치결정
유니트 3

시스템
메모리

공유메모리

(슬롯 3)

위치결정
유니트 4

시스템
메모리

공유메모리

(슬롯 4)

위치결정
유니트 5

시스템
메모리

공유메모리

데이타
레지스터등

수치데이타 수치데이타는 F150(READ), F151(WRT)명령으로
상대처 유니트를 지정하여 전송을 실행한다.

X0 ∼X1F
Y20∼Y3F

X40∼X5F
Y60∼Y7F

X80∼X9F
Y100∼Y11F

X120∼X13F
Y140∼Y15F

X160∼X17F
Y180∼Y19F

※ 전부 2축 TYPE의 경우의
접점 어드레스 이다.

위치결정 유니트 내부에서의 공유

메모리↔ 시스템 메모리간의 데이

터 전송은, 유니트에 할당된

[WRT 전송접점]과 [READ 전송접점]

의 ＯＮ，ＯＦＦ로 실행합니다．

I/O 데이타 I/O 데이타는 각 데이타마다 할당된 접점 No.를
ON, OFF 한다.

I/O 데이타 수치 데이타



CPU와 위치결정 유니트는 공유 메모리를 창구로하여

데이터 전송을 수행합니다. 공유 메모리는 위치결정 유

니트 내부에 있으며 CPU 유니트로부터 F150(

READ)·F151(WRT) 명령을 사용하여 ACCESS(데이터

전송) 할 수 있읍니다. 위치결정 유니트에 일종의

창구로써 공유 메모리가 존재하므로 위치결정 유니

트 여러개를 사용한 다축 제어 시스템의 경우에도

F150(READ)·F151(WRT) 명령으로 전송처의 슬롯 No.

를 변경하기만 하면 끝납니다.

실제로 위치결정을 운전할 경우에는, 공유 메모리를

이용하여 위치결정점 데이터 이외에 파라메터나 현재 위

치등 각종 데이터를 CPU 유니트와 간편하게 통신 합니

다.

데이터 READ

데이터 WRT

F150 (READ)

F151 (WRT)

CPU와 공유 메모리간의 데이터

전송은 F150·F151 명령으로

실행합니다.

CPU UNIT
위치결정 유니트

1-5-1. CPU 유니트와의 수치데이터 전송

데이터

레지스터

시스템 OS 에리어

※

에러 코드 ( Z 축 )

에러 코드 ( Y 축 )

에러 코드 ( X 축 )

현재 위치 어드레스 (Z 축)

현재 위치 어드레스 (Y 축)

현재 위치 어드레스 (X 축)

현재 위치 변경어드레스 (Z 축)

현재 위치 변경어드레스 (Y 축)

현재 위치 변경어드레스 (X 축)

전송 블럭 No.

JOG 속도 ( Z 축 )

보조출력 (JOB 3)

JOG 속도 ( Y 축 )

JOG 속도 ( X 축 )

보조출력 (JOB 2)

시동No. (JOB 3)

보조출력 (JOB 1)

시동No. (JOB 2)

시동No. (JOB 1)

파라메타 ( Z 축 )

위치결정점 데이타 (Z 축)

10点分

파라메타 ( Y 축 )

위치결정점 데이타 (Y 축)

10点分

파라메타 ( X 축 )

위치결정점 데이타 (X 축)

10点分

공유 메모리

데이터 READ

데이터 WRT

READ 전송접점

( Y21 ) ＯＮ

WRT 전송접점

( Y22 ) ＯＮ

·위치결정점

데이터(400점)

·파라메터

·현재 위치

시스템 메모리

※ 주 의
CPU 유니트에서 공유 메모리의

시스템 OS AREA에는 ACCESS 하지
말아 주십시요



이 장에서는 원점복귀와 보조출력등 위치결정 유니트가 가지고 있는 독자적인 위치결정

기능을 설명합니다. 여기에서 설명하는 기능의 실행은 「제 5 장 조작의 순서」에서

실제 프로그램을 표시하면서 자세하게 설명되어 있읍니다.

제 2장
위치결정 기능의 해설

2-1 위치결정 운전 기능

2-1-1 위치결정 방식 ..................................................

2-1-2 위치결정 기동 방법.............................................

2-1-3 동작의 타이밍....................................................

2-1-4 고속 기동.........................................................

2-2 프로그램 제어 기능

2-2-1 위치결정 프로그램의 구성....................................

2-2-2 시동 No.의 기능...............................................

2-2-3 축 모드...........................................................

2-3 위치 결정 동작 패턴과 프로그램 구성.............................

2-3-1 독립 모드의 PTP 제어와 속도 변경 [예 1]..............

2-3-2 독립 모드의 PTP 제어와 속도 변경 [예 2]..............

2-3-3 독립 모드의 PTP 제어와 패턴 점프 기능 [예 3].......

2-3-4 독립 모드의 PTP 제어 [예 4] .............................

2-3-5 동시 2축 모드의 보간 제어와 등속 제어 [예 5]........

2-3-6 동시 3축 모드의 보간 제어와 등속 제어 [예 6]........

2-3-7 동시 3축 모드의 보간 제어 [예 7].........................

2-4 기계원점 복귀 기능

2-4-1 기계 원점 복귀의 기능.........................................

2-4-2 기계 원점 복귀 정지 방법.....................................

2-4-4 기계 원점 복귀 운전의 주의점...............................

2-5 소프트 원점 복귀 기능 ...............................................

2-6 JOG 운전 기능..........................................................

2-7 보조 출력 READ 기능................................................

2-8 현재위치 READ 기능.................................................

2-9 현재위치 변경 기능.....................................................

2-10 교시 기능................................................................



항 목

0 : 통상 기동

1 : 통상복귀후 기동

2: 고속 기동

사 양

기계 원점 복귀가 이루어지지 않아도 기동이 가능합니다.

위치결정 시동지령을 받을때 부터 펄스출력이 나올때까지의 내부 처리시간이 상기

의 "0", "1" 의 통상모드보다 짧아, 보다 빠른 고속기동을 수행합니다.

( 기동시간 15 msec ). ※ 고속 기동을 실행할 경우는 실행에 앞서 3 :테스트모드
에서 위치결정을 시동하여, 데이터 체크를 수행할 필요가 있읍니다.

시동 No.를 지정한 후 티칭 유니트의 운전 스타트 Key를 ON하거나, 또는 CPU 유니트의 시퀀스 프로그램

으로 위치결정 시동접점을 ON으로 하고, 위치결정 유니트 내부의 시스템 메모리에 기억되어 있는 위치결정

테이블(프로그램)에 따라서 위치결정 운전을 실행 합니다.

항 목

방 식

위치지령 (최대)

속도지령 (최대)

가감속 시간

Dwell Time

보조 출력

사 양

Ｐ점·Ｃ점·Ｓ점·Ｅ점 제어

인크리멘트 (I) , 엡솔루트 (A) ± 8388607 PLS

400000 PLS/ sec

64 ∼ 4999 msec

0 ∼ 499 (x 10 msec)

각 축 1 ∼ 255 With mode, After mode

(보조출력 데이터는 공유 메모리에 저장된다)

3 : 테스트 고속 기동을 실행하는 프로그램의 데이터 CHECK를 수행합니다.

이 모드에서 위치결정을 수행할 경우는 펄스는 출력되지 않고 데이터의 CHECK만

수행합니다. 테스트 체크 완료접점은 E점 데이터를 실행 한 후 출력 합니다.

2-1 위치결정 운전기능

2-1-1. 위치결정 방식

2-1-2. 위치결정 기동방식

위치결정 기동방식은 파라메터 설정에 따라 아래의 기동방법으로 선택할 수 있습니다.

기계 원점 복귀의 완료후가 아니면 기동하지 않습니다.

2-1-3. 동작 타이밍

위치결정 완료신호

이동 속도

B U S Y

시동완료 접점

위치결정 시동접점

위치결정 준비완료

PLC 준비완료

DWELL TIME

C 점 C 점
P점

E 점



위치결정 유니트에는 고속기동 모드가 내장되어 있습니다. 이 기능을 이용으로 위치결정 지령에서부터

실제 펄스출력이 나오는데 까지의 시간이 약 15msec 이하로 단축할 수 있습니다.

펄스의 상승(Positive Edge) 대기시간을 포함한 위치결정 동작속도가 빠르게 되어 고속기동을 요하는

설비에 설치되어 TACT-TIME을 단축시킬수가 있습니다.

● 통상 기동

위치결정의 시동은 티칭 유니트의 스타트 Key를

누르거나 또는, CPU의 시퀀스 프로그램을 이용하

여 시동접점을 ON 하여 실행할 수 있지만 위치

결정 시동의 지령에서부터 실제로 드라이브로

펄스를 출력하는데 까지의 내부 처리시간이 발생

합니다. 그 내부 처리 시간은, E점을 기동하는

경우 통상기동의 단독 모드에서 약 50msec, 동시

모드에서는 약 100msec 정도가 소요됩니다.

● 고속 기동

고속기동 모드에서는 단독이나 동시 모드에서도

약 15msec 이하로 단축됩니다. 이러한 고속기동

모드에서는 CPU 유니트에서 위치결정 시동지령을

받아들인 후, 실제로 위치결정 유니트에서 드라이

브로 펄스출력을 내보내는데 까지의 시간이 단축

되므로 펄스의 상승(Positive Edge)을 포함한

위치결정 동작이 빠르게 되어 TACT-TIME의 단축

을 실현할 수가 있습니다.

고속기동의 실제 순서

파라메터의 기동 방법을

3 : 테스트 로 선택

(1) 파라메터의 기동 방법을 【3 : 테스트】로 설정

하고, 고속기동을 하고자 하는 위치결정 프로그램

을 시동합니다. 이때 실제로는 위치결정 유니트에

서는 펄스출력은 나오지 않으며 프로그램 체크만

을 실시하고, E점을 실행하면 테스트체크 완료

접점이 ON 합니다.

(2) 테스트체크 완료 후, 다시 파라메터의 기동방법

을 【2 :고속 기동】으로 변경하고 먼저 테스트

체크한 위치결정 프로그램을 시동합니다.

● 참고 : 실제의 프로그램에 대해서는 「5-5. 고속기동 프로그램」을 참조 하십시요.

2-1-4. 고속 기동

기동 방법

통상 기동 / 통상복귀후 기동 모드

축 모드 지정 독립 약 50 msec

동시 약 100 msec

( E 점을 기동한 경우 )

※ C점, P점, S점등이 연속하는 프로그램을 기동

할 경우는 내부 처리시간이 길어 집니다.

기동 방법

고속기동 모드

축모드 지정 독립

동시
약 15msec 이하

테스트 CHECK 실행

파라메터의 기동 방법을

2 : 고속기동으로 선택

위치 결정의 시동



고속기동 / 테스트체크시 주의사항

START점

Y

X

(1) 고속 기동 /테스트체크 모드시는, 이동에 관련되는 위치결정점 데이터나 기동모드 이외에 파라메터의

변경이나 현재위치 변경은 불가능 합니다. 데이터를 변경할 경우는, 일단 통상모드로 설정하고나서

데이터를 수정하십시요.

(2) 고속기동할 스타트 위치와 현재위치가 다를 경우는, 사전에 통상모드에서 위치(좌표)를 변경하여 주십

시요.

(3) 오른쪽 그림처럼 P1점으로의 고속기동은 스타트점과

종료점이 다르므로, 연속해서 반복되는 고속기동은

불가능합니다. 이와 같은 경우는 그때마다 통상모

드에서 현재위치를 변경하고 테스트 체크 →고속기

동 실행을 수행할 필요가 있읍니다.

(4) 연속 반복하는 고속기동이 가능한 경우는, 아래 그림과 같이 스타트점 위치로 돌아오는 일련의

위치결정 프로그램의 경우입니다. 또는 하나의 위치결정 종료점과 다음의 위치결정 스타트점이 동일한

경우에만 한정됩니다. 그리고 고속기동으로 기동할 수 있는 위치결정점 데이타는 10점까지 입니다.

P1 점(C점)

P2 점(C점)

P3 점(E점)

START점

Y

X

P1 점(E점)

(START점)

P2 점(E점)
(START점)

P3 점(E점)
(START점)

P4 점(E점))

● 일련의 위치결정 스타트점과 종료점이 같을 경우 ● 하나의 위치결정 종료점과 다음의 위치결정

스타트점이 같을 경우

(5) 고속기동 모드나 테스트체크 모드중에서 통상모드를 선택하거나, 또는 전원을 일단 OFF한 경우에는

테스트체크 데이터는 CLEAR 됩니다. 고속기동을 실행할 경우는 다시 한번 테스트체크를 실행하여

합니다.

(6) 각 모드에서 나오는 신호 출력은 아래와 같이 됩니다

(7) 고속기동/ 테스트체크 모드에서는 기계원점 복귀, 소프트원점 복귀, JOG 운전등을 할 수 없읍니다.

원점복귀등을 실행할 경우는, 통상모드로 변환하여 실행하여 주십시요.

(8) 고속기동 모드에서는, 시동데이터 No.의 설정부터 시동 No.를 ON 할때까지 0.1초 이상의 타이머가 되

도록 프로그램을 해야합니다. 단, C점, P점, E점, S점을 조합하여 10점 이상인 프로그램을 기동

할 경우는 0.6초 이상의 타이머가 되도록 작성해 주십시요

※ 동일 프로그램을 기동할 경우,  2회째 이후는 상기의 타이머는 필요 없읍니다.  

신호 명칭 통상 모드 테스트 체크 고속 기동 모드

위치결정 완료
( C,P,E 점 )

○

( C,P,E 점 )

○

( E 점 )

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

○

Ｘ

Ｘ

B U S Y

시동 완료

보조 출력 ON

펄스 출력

START점

Y

X

P1 점(E점)



위치결정 유니트의 각 축에 있는 400점의 위치결정점 데이터 중에서, 시동 No.로 지정한 위치결정점

데이터부터 E점(종료점)이 설정되어 있는 위치결정점 데이타까지가 하나의 위치결정 프로그램이 됩니다.

1축당 400점의 위치결정점 데이터 No.중에서, 어느 위치(데이타 No)에서 위치결정을 개시 할것인가는

시동 No.로 지정합니다. 지정하는 방법은 [F151] 명령을 사용하여 공유메모리의 ＪＯＢ１，ＪＯＢ２，ＪＯ

Ｂ３ 각각의 시동 No.설정에리어에 데이터를 WRITE 합니다. 그후, 위치결정 운전을 실행하고 싶은 ＪＯＢ의

시동접점을 ON하면 지정된 위치결정점 데이터에서부터 운전을 시작합니다. 위치결정 운전의 시동으로 순차

적으로 데이터가 기동·실행되고, E점(종료점)이 설정된 데이터를 실행하면 일련의 위치결정 동작을 종료하

게 됩니다. 시동 No.에서 E점까지를 하나의 위치결정 프로그램으로 취급하는 것과 함께 400점의 위치결정

데이터를 복수의 프로그램으로 분할하여 이용할 수 있읍니다.

● 참조 : 실제의 프로그램에 대해서는 「5-4 위치결정 시동 프로그램」 을 참조 하십시요.

2-2 프로그램 제어기능

2-2-1. 위치결정 프로그램의 구성

2-2-2. 시동 No.의 개요

CPU
유니트

1

5

10

Ｆ１５１

데이타
WRITE

공유메모리

JOB3
시동No 설정에리어

JOB2
시동No 설정에리어

JOB1
시동No 설정에리어

데이터
No. JOB 1

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No. JOB 2

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

프로그램 3

E 점

데이터
No. JOB 3

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점
E점에서 종료

위치결정 실행

(위치결정운전
시동접점 ON)

E점에서 종료

위치결정 실행

(위치결정운전
시동접점 ON)

E점에서 종료

위치결정 실행

(위치결정운전
시동접점 ON)

시동 No(1)

시동 No(5)

시동 No(10)

데이터
No.

JOB 1

X 축 Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 1

X 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

축 모드 : 동시 2축 독립 2축

동시2축이나 동시3축모드

에서는 각축의 데이터 No.

가 동기해서 진행합니다.

데이터
No.

JOB 2

Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

독립 모드에서는 다른

축에 간섭 받지않고

각각 독립된 1축 유니

트처럼 동작합니다.



파라메터의 축 모드지정으로 【독립】이나【동시 2축】,【동시 3축]을 선택할 수 있습니다.

【독립】이란, 유니트 내부의 복수축이 다른 축의 영향을 받지 않고 독립된 1축 같이 동작 하는것입니다.

그외 【동시 2축】,【동시 3축] 모드는 각각의 축의 시동 타이밍이 수반되어 위치결정시에는 각축이 서로

다른축과 연관되어 동작하는 보간축으로서 기능을 합니다.

이와같이 위치결정 프로그램에는 시동 No.의 설정이나 시동접점을 ON 할 경우에 【동시】모드로 설정되어

있는 복수의 축을 하나의 제어 단위로 취급할 필요가 있습니다. 이 때문에 복수의 축을 조합한 것을

【ＪＯＢ] 이라고 정의하며 제어의 기본 단위로써 취급합니다. ＪＯＢ은 X,Y,Z축의 순서에 따라ＪＯＢ１,

ＪＯＢ２，ＪＯＢ３으로 할당되며, 동시 2축 모드일 경우에 ＪＯＢ１을 시동시키면 X,Y축이 동시에 기동

합니다. 축의 조합을 ＪＯＢ 단위로 취급하면 각 ＪＯＢ마다 시동시키고 싶은 데이터 No.를 공유 메모

리에 WRITE하고, 각각의 ＪＯＢ(축)의 운전 시동접점을 ON하기만 하면 복수축의 기동 타이밍을 맞출 필

요 없이 위치결정 제어를 할 수 있습니다.

2-2-3. 축 모드

JOB 번호의 할당

1축 유니트의 경우

데이터
No.

JOB 1

X 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

2축 유니트의 경우

데이터
No.

JOB 1

X 축 Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

① 동시 2축

데이터
No.

JOB 1

X 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 2

Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

② 독립 2축



주 의

● 3축 유니트로 동시 2축을 지정할 경우, 동시 축에는 X·Y축으로 고정됩니다. 그외 원호보간 동작도

X·Y축으로 고정됩니다.

● 동시 모드로 지정할 축은 파라메터의 「환산 단위」,「단위 설정」의 설정과, 위치결정 프로그램에

각각 대응되는 위치결정점 데이터의 「패턴」을 준비하여 주십시요.

● 동시 모드로 지정할 경우도, 원점 복귀, JOG 운전은 각기 독립적으로 동작합니다.

● 다축 유니트를 독립 모드로 사용할 경우는, 어느 한 축이라도 동작중(펄스 출력중)일 경우 파라메터,

위치결정점 데이터등의 [READ 전송], [WRT 전송]은 할 수 없습니다. 또한, 어느 한 축이라도 에러가

발생하게 되면 다른 축의 운전도 정지하게 됩니다.

3축 유니트의 경우

데이터
No.

JOB 1

X 축 Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

① 동시 3축

데이터
No. X 축 Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 3

Z 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

② 동시 2축
·
독립 1축

Z 축

③ 독립 3축 데이터
No.

JOB 1

X 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 2

Y 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

데이터
No.

JOB 3

Z 축

1
2
3
4

·
·
·
·
·
·
·

400

프로그램 1

E 점

프로그램 2

E 점

JOB 1



위치결정 프로그램은 축모드와 위치결정점 데이터로 구성되어 있습니다. 위치결정 유니트는 이들을 조합시켜

ＰＴＰ(POINT TO POINT)제어시의 속도 변경이나 보간 제어, 등속 제어등의 선택을 할 수 있읍니다.

여기서는 위치결정 프로그램의 구성과 그 프로그램에서 사용되고 있는 위치결정 패턴에 따른 보다 실제적인

위치결정 동작의 관계를 예를 들어 설명합니다.

<연속경로의 등속제어 (CP제어)에서의 주의점>

(1) 아래 그림과 같은 제어에서 Ｐ점 지정으로는 속도 변경은 할 수 없읍니다.

● 직선 → 원호 ● 원호 → 원호

● 원호 → 직선

(2) 패턴 Ｐ에서는 아래 계산식과 같이 연속경로에서 오차(틈)가 발생하므로 주의 하십시요.

v : 등속제어 속도 (보간 속도)

C점

P점
S점

C점 (E)점 ↑ ↓

●

●

●

●

S점

C점

P점

S점

●

●

C점

S점

P점

C점 (E)점

2-3 위치결정 동작 패턴과 프로그램 구성

<동작예 일람>

P T P 속도 변경 직선 보간 원호 보간 연속경로의

등속제어축 모드

위치결정
동작

독 립

동

시

2 축

3 축

예 1

예 2

예 3 (C XXX 점프, C999 리턴)

예 4

예 7

예 6

예 5

[경로 오차] PLS ＝
[V] Kpps X 1.2 msec

2 * 원호는 궤적 속도

* 직선은 궤적 또는 장축속도



2-3-1. 독립 모드의 PTP 제어와 속도 변경 [ 예1 ]

↑
속도

● 프로그램 1 실행

JOB 1

P1(N0.1)

P2(N0.2)

P3(N0.3)

P4(N0.4)

X

↑

속도

프로그램 구성 동작 패턴

1

2

3

4

.

.

.

.

.

.

10

11

12

13

DATA
Ｎｏ

ＪＯＢ１
X

DATA
N O

JOB 1
X
JOB 2
Y
JOB 3
Z
위치결정점 동작 내용

1
2
3
4
.
.
.
.
10
11
12
13

－
－
－
－

－
－
－
－

P1
P2
P3
P4

P1
P2
P3
P4

X축 PTP 제어

(POINT TO POINT 제어)

X축 속도변경
(P점 제어, 위치결정시

정지 하지 않음)

프로그램 1

데이터 패턴

독

립

프로그램

1

時間 →

P1(N0.10)

P2(N0.11)

P3(N0.12)

P4(N0.13)

● 프로그램 2 실행

JOB 1 1 시동 데이터 No

JOB 1 10 시동 데이터 No

－
－
－
－

－
－
－
－

Ｃ２
Ｃ３
Ｃ４
Ｅ

Ｐ１１
Ｐ１２
Ｃ１３
　Ｅ

프로그램 2

프로그램

2 X

JOB 1

時間 →

Ｃ:속행점 데이터

Ｐ:통과점 데이터

Ｅ:종료점 데이터



2-3-2. 독립 모드의 PTP 제어와 속도변경 [ 예2 ]

↑속도

● JOB１ 프로그램 1 실행

JOB 1

X

프로그램 구성 동작 패턴

１

２

３

４

５

６

７

８

DATA
Ｎｏ
ＪＯＢ１
Ｘ　

DATA
N O

JOB 1
X
JOB 2
Y
JOB 3
Z

위치결정점
동작 내용

X축 PTP 제어

Y축 PTP 제어

X축 속도변경 및 PTP 제어

데이터 패턴

독

립

JOB 1 1

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｅ

ＪＯＢ１ 프로그램 2

프로그램

１　

　

프로그램

２

프로그램

１　

　

프로그램

２

P2
(N0.2) P3

(N0.3)

P4
(N0.4)

JOB１ 프로그램 1

P1(N0.5)
P2(N0.6)
P3(N0.7)

P4(N0.8)

JOB 1 5

● JOB１ 프로그램 2 실행

JOB１ 프로그램 2

１

２

３

４

５

６

７

８

↑속도

● JOB２ 프로그램 1 실행

JOB 2

Y

JOB 2 1

P2
(N0.2)

P3
(N0.3)

P4
(N0.4)

JOB２ 프로그램 1

JOB 2 6

● JOB２ 프로그램 2 실행

JOB２ 프로그램 2

P3(N0.8)

P1
(N0.1)

P1
(N0.1)

P1
(N0.6)

P2(N0.7)

Ｐ６

Ｐ７

Ｃ８

Ｅ

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｅ

Ｐ７

Ｃ８

Ｅ

ＪＯＢ２ 프로그램 2

－

－

－

－

－

－

－

－

－

X Y

P1

P2

P3

P4

P1

P2

P3

P4

P1

P2

P3

P4

P1

P2

P3

Y축 PTP 제어

ＪＯＢ１ 프로그램 1

ＪＯＢ２ 프로그램 1

ＪＯＢ２
Y　

時間 →

時間 →

Ｃ:속행점 데이터

Ｐ:통과점 데이터

Ｅ:종료점 데이터



2-3-3. 독립모드의 PTP 제어와 실행데이타 점프기능 [ 예3 ]

↑속도

● JOB１ 프로그램 실행

JOB 1

X

프로그램 구성 동작 패턴

１

２

３

４

５

DATA
N o

JOB 1
X
JOB 2
Y
JOB 3
Z

위치결정점
동작 내용

데이터 패턴

독

립

JOB 1 10

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

C999

ＪＯＢ１ 프로그램 １

ＪＯＢ１

프로그램

1

JOB１ 프로그램 1

P9
(No14)

JOB１ 보조 프로그램

１

２

３

４

５

↑속도

● JOB２ 프로그램 실행

JOB 2

Y

JOB 2 1

JOB２ 프로그램

C11

C12

C13

Ｃ１

Ｅ

Ｃ２

C13

Ｃ４

Ｃ５

Ｅ

C14

C15

C999

ＪＯＢ２ 보조 프로그램

－

－

－

－

－

－

－

－

－

－

－

－

－

－

－

－

X Y

P5

P6

P7

P8

ＪＯＢ１ 보조 프로그램

ＪＯＢ２ 프로그램 １

·
·
·
·
·
·

10

11

12

13

14

15

16

ＪＯＢ１

보조

프로그램

ＪＯＢ２

보조

프로그램

ＪＯＢ２

프로그램

1

P8
(No4)

P7
(No3)

P6
(No2)

P5(No1)

P4(No13)

P1
(No10)
P2
(No11)
P3
(No12)

P1
(No1)

P2
(No2)

P3
(No13) P4

(No14)

P5
(No15)

P6
(No3)

P7
(No4)

P8
(No5)

JOB2 보조 프로그램

데이타 No1에서 개시 데이타 No3에 리턴

데이타 No13
으로 점프

-

-

-

-

10

11

12

13

14

15

P1

P2

P3

P4 P3

P4

P5

P1

P2

P6

P7

P8

JOB2 프로그램 1 스타트(ＪＯＢ２ )1

JOB2 프로그램·데이타 No13으로 점프

JOB1 프로그램· 데이타 No14로 리턴

JOB2 프로그램 1 종료

JOB1 프로그램 1 스타트(ＪＯＢ１　 )1０

JOB１ 프로그램·데이타 No1로 점프

JOB１ 프로그램 1 종료

JOB２ 프로그램·데이타 No３으로 리턴

DATA
Ｎｏ
ＪＯＢ１
Ｘ　
ＪＯＢ２
Y　

時間 →

時間 →

데이타 No1로 점프데이타 No10에서 개시

Ｃ:속행점 데이터

Ｐ:통과점 데이터

Ｅ:종료점 데이터

점프

점프

리턴

리턴



2-3-4. 독립 모드의 PTP 제어 [ 예4 ]

↑속도

● JOB 1 프로그램 1 실행

JOB 1

X

프로그램 구성 동작 패턴

독

립

JOB1

프로그램

1

ＪＯＢ１ 1

P2
(No2)

P4
(No4)

JOB2

프로그램

1

JOB3
프로그램
1

P3
(No3)

P1
(No1)

↑속도

● JOB 2 프로그램 1 실행

JOB 2

Y

1

P2
(No2)

P4
(No4)

P3
(No3)

P1
(No1)

P5
(No5)

P6
(No6)

↑속도

● JOB 3 프로그램 1 실행

JOB 3

Z

1

P2 (No2)

P1 (No1)

DATA
N O

JOB 1
X
JOB 2
Y
JOB 3
Z

위치결정점
동작 내용

데이터 패턴

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｅ

ＪＯＢ１ 프로그램 1

１

２

３

４

５

６

７

８

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｃ５

Ｃ６

Ｅ

X Y

P1

P2

P3

P4

P1

P2

P3

P4

P5

P6

Ｃ２

Ｅ

Z

P1

P2

ＪＯＢ２ 프로그램 1

ＪＯＢ３ 프로그램 1

時間 →

DATA
Ｎｏ
ＪＯＢ１
Ｘ　
ＪＯＢ２
Y　
ＪＯＢ３
Z

１

２

３

４

５

６

７

８

時間 →

Ｃ:속행점 데이터

Ｐ:통과점 데이터

Ｅ:종료점 데이터

時間 →

ＪＯＢ２

ＪＯＢ３



2-3-5. 동시 2축 모드의 보간제어 (직선, 원호)와 등속제어 [예5]

● 프로그램 1 실행

프로그램 구성 동작 패턴

１

２

３

４

５

６

７

８

DATA
Nｏ

ＪＯＢ１
Ｘ Y 　

DATA
No

위치결정점 동작 내용

데이터 패턴

동
시

２
축

1

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｅ

● 프로그램 2 실행

ＪＯＢ１ 5

프로그램 ２

프로그램

1

P1점으로 이동 　　 L1직선보간

프로그램

2

１

２

３

４

５

６

７

８

９

P1

P2

P3

0

P1

P2

P3

0

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｅ

Ｃ６

Ｓ７

Ｐ８

Ｃ９

Ｅ

－

－

－

－

－

－

－

－

－

P2점으로 이동 　　 L2직선보간

P3점으로 이동 　　 L3직선보간

원점 0으로 이동 　 L4직선보간

P1점으로 이동

원호보조점

P2점으로 이동

P3점으로 이동 　　 L3직선보간

원점 0으로 이동 　 L4직선보간

L1직선보간

L2원호보간

PTP 제어

L2∼L3는

등속제어

프로그램 １

Ｃ６

Ｓ７

Ｐ８

Ｃ９

Ｅ

JOB 1

P2(No2)

P3(No3)

P1(No1)

(No4)

Y

X

L4

L3

L2

L1

0 원점

JOB 2

(No9)

Y

X

L1

0 원점

L4

L2

L3

P3(NO8)

P2(NO7)

P1(NO5)

(No6)

Ｃ:속행점 데이터

Ｐ:통과점 데이터

Ｓ:원호보조점 데이터

Ｅ:종료점 데이터

ＪＯＢ１

X Y Z

ＪＯＢ１ ＪＯＢ３



2-3-6. 동시 3축 모드의 보간제어 (직선, 원호)와 등속제어 [예6]

시일 도포예

프로그램 구성 동작 패턴

１

２

３

４

５

DATA
No

위치결정점 동작 내용

데이터 패턴

동
시

3
축

Ｃ２

Ｓ３

Ｐ４

Ｃ５

Ｅ

● 프로그램 1 실행

ＪＯＢ１ 1

프로그램

1

P1점으로 이동１

２

３

４

５

６

７

８

９

P1

P2

P3

0

P2점으로 이동

X,Y,Z 직선보간 PTP 제어
Ｃ２

Ｓ３

Ｐ４

Ｃ５

Ｅ

Ｃ２

Ｓ３

Ｐ４

Ｃ５

Ｅ

원호보조점

P3점으로 이동

원점 0으로 이동

L3직선보간

L2원호보간

L2∼L3는

등속제어

X,Y,Z 직선보간 PTP 제어

DATA
Nｏ

ＪＯＢ１
Ｘ Y 　Z

Ｃ:속행점 데이터

Ｓ:원호보조점 데이터

Ｐ:통과점 데이터

Ｅ:종료점 데이터

0 원점

P1(NO1)

0 원점

L1

L4

L2

L3

(NO2)

P2(NO3)

P3(NO4)

(NO5)

Y

X

L2∼L3 : 시일도포면 궤적
(No1∼No4)

X·Y

Z

(NO5)

P3(NO4)

P2
(NO3)L3

(NO2)P1(NO1)

ＪＯＢ１

X Y Z

ＪＯＢ１



2-3-7. 동시 3축 모드의 보간제어 (직선) [예7]

드릴 가공예

프로그램 구성 동작 패턴

１

２

３

４

５

６

７

８

９

１０

DATA
No

위치결정점 동작 내용

데이터 패턴 Ｃ:속행점 데이터

Ｅ:종료점 데이터

동
시

３
축

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｃ５

Ｃ６

Ｃ７

Ｃ８

Ｃ９

Ｃ10

Ｅ

● 프로그램 1 실행

1

프로그램

1

P1점으로 이동１

２

３

４

５

６

７

８

９

１０

P1

P2

P3

0

직선보간 PTP 제어

워크 1(P1점 절삭이동)

０ 원점 X

Y

P1(No1) P2(No4) P3(No7)

(No10)

Z

↑
속도

時間 →

(No3) (No6) (No9)

(No2) (No5) (No8)

고속리턴 고속리턴 고속리턴

P1점 절삭이동 P2점 절삭이동 P3점 절삭이동

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｃ５

Ｃ６

Ｃ７

Ｃ８

Ｃ９

Ｃ10

Ｅ

Ｃ２

Ｃ３

Ｃ４

Ｃ５

Ｃ６

Ｃ７

Ｃ８

Ｃ９

Ｃ10

Ｅ

(고속드릴 되돌아옴)

P2점으로 이동 직선보간 PTP 제어

(고속드릴 되돌아옴)

워크 2(P2점 절삭이동)

P3점으로 이동 직선보간 PTP 제어

(고속드릴 되돌아옴)

워크 3(P3점 절삭이동)

원점으로 이동 직선보간 PTP 제어

DATA
Nｏ

ＪＯＢ１
Ｘ Y 　Z

ＪＯＢ１

ＪＯＢ１

X Y Z

ＪＯＢ１



전원투입 후에는 기계 위치(좌표)의 원점과 위치결정 유니트의 좌표값 원점을 맞추기 위하여, 기계원점 복

귀를 실행할 필요가 있읍니다. 위치결정 유니트는 아래그림과 같이 기계원점 복귀 정지방법이 3종류가

있으며 각각의 파라메터 변경으로 선택할 수 있읍니다. 아울러 기계 원점복귀의 동작 방법도 기동위치

에 관계 없이 자동적으로 근점도그를 찾아가는【원점 SEARCH】방식을 채용하고 있습니다.

① 근점도그 ON : 근접입력 ON으로 감속하고, 최초의 원점(Z상)에서 정지.

근접 입력

속 도

원점 입력

근점 도그

근접 입력 범위내에서 원점이 발견되지 않

을경우, 근접 입력 OFF에서 감속 정지하고

고속으로 반전하는 동작을 반복합니다 .

● 참 조 : 실제의 프로그램에 대해서는 「5-6. 원점 복귀 프로그램」을 참조해 주십시요.

2-4 기계원점 복귀기능

2-4-1. 기계원점 복귀의 개요

2-4-2. 기계원점 복귀의 정지방법

기계원점 복귀에는 아래 3종류의 정지 방법이 있읍니다. 각각의 모드는 파라메터에서 설정한 【복귀

·JOG 고속】으로 기계원점 복귀를 시작하고, 근접 입력이 있으면【복귀·JOG 저속】으로 감속 합니다.

근점도그

반 복

② 근점도그 OFF : 근접입력 ON으로 감속하고, 입력 OFF후, 최초의 원점(Z상)에서 정지.

근접 입력

근점 도그

③ 근점도그 ON /OFF : 근접입력 ON으로 감속하고, 입력 OFF로 정지.

근접 입력 근점도그

속 도

원점 입력

속 도



기호 설명

P : 파라메터의 복귀 방향 설정이 (＋) 방향일 경우　：

　　원점복귀가 지령되면 파라메터에서 지정한 원점 근접입력에 따라 SEARCH 방향(+)부터 접근

　 　하여 원점(Z상)에서 정지합니다

N : 파라메터의 복귀방향 설정이 (-) 방향일 경우 ：

여기에 설명할 예는, 기계원점 복귀의 정지방법은【근점도그 ON】에 설정하고 있습니다.

근점도그 ON 동작은 원점 근접입력을 파라메터(복귀 방향)로 지정된 SEARCH 방항으로부터 접근하여

근점도그를 찾은 시점에서 감속하고, 원점(Z상)을 검출하면 정지 합니다.

원점복귀 운전시에 접근방향에서 근점도그가 발견(ON) 되지않고 리미트 입력에 도달할 경우는 보내는

방향을 바꿔(반전하고) 다시한번 근점도그를 SEARCH 합니다.

2-4-3. 기계원점 SEARCH의 동작예

① 근점 도그(근접입력)의 마이너스(-) 측에서의 기계원점 복귀

근접 입력

속 도

원점 입력

근점 도그

▼ ▼

정
지

↑

정
지

↑

원점

(엔코더 Z상)

개
시
점

↑－리미트입력 ＋리미트입력

N P

② 근점 도그(근접입력)의 플러스(+) 측에서의 기계원점 복귀

근접 입력

속 도

원점 입력

▼

정
지

↑

원점

(엔코더 Z상)

개
시
점

↑－리미트입력 ＋리미트입력

N

정
지

↑

▼

P

근점 도그



③ 근점 도그(근접입력)內에서의 기계원점 복귀

근접 입력

속 도

원점 입력

▼

정
지

↑

원점
(엔코더 Z상)

개
시
점

↑－ 리미트입력 ＋ 리미트입력

N

정
지

↑

▼

P

이전에 근점도그 안에 있던 상태에서의 원점복귀는 파라메터(복귀방향)에서 지정한 복귀 방향과

반대 방향으로，일단 근점도그 밖으로 나간 후에 방향을 바꾸어　복귀방향으로 근점도그를 찾게

됩니다．

기계원점 복귀의 개시위치가 리미트 범위 밖에 있을 때

④ 리미트 에리어 밖에서의 기계원점 복귀

▼

－리미트입력 ＋리미트입력

▼

리미트 범위밖에서는 원점복귀를 시동할 수 없습니다．JOG 운전으로 정상작동 범위내로 이동하고

나서 원점복귀를 기동시켜 주십시요．

근점 도그

P : 파라메터의 복귀 방향 설정이 (＋) 방향일 경우　：

　　원점복귀가 지령되면 파라메터에서 지정한 원점 근접입력에 따라 SEARCH 방향(+)부터 접근

　　 하여 원점(Z상)에서 정지합니다

N : 파라메터의 복귀방향 설정이 (-) 방향일 경우 ：

기호 설명



근점도그 ON

※ 위 그림과 같은 상태가 될 경우에는, 근접입력용 리미트 스위치나 도그의 부착 위치를 조정하거나

또는 Z相이 적절한 위치가 되도록 엔코더의 위치를 조정하여 주십시요.

또한 파라메터 가감속 시간의 설정을 조정해도 효과가 있습니다.

근점도그 ON의 경우는, 근접입력 ON에서 감속하고 최초의 원점입력에서 정지 합니다.

원점복귀 동작에 있어서 근접입력이 ON 된 후 감속하지 않은 상태로 원점입력이 들어오게 되면 아래

그림처럼 정지위치가 불안정하게 될 가능성이 있습니다. 따라서, 근접입력의 ON 위치와 원점입력의

위치는 감속에 필요한 펄스수를 고려하여 설치해야 합니다. 또한, 파라메터의 「가감속 시간」의

설정도 영향을 받으므로 위치결정 동작만이 아니라 원점복귀 동작도 고려하여 설정하시기 바랍니다.

이동량 L
(펄스수)

파라메터에서 기계원점 복귀의 정지방법을 근점도그 ON, 또는 근점도그 OFF로 설정되어 있을 경우에는

아래 사항에 주의 하여 주십시요.

2-4-4. 기계원점 복귀 운전시 주의사항

근접 입력

속 도

원점 입력

근점도그

이동량 L

(펄스수) (≥ 복귀·JOG고속 X 가감속 시간

(pps) (msec) )＋(
1

2000
X 복귀·JOG고속

(pps)

1

50 X )
감속에 필요한 펄스수

근접 입력을 받고나서 감속을
개시할 때까지 요하는 시간

근점도그 OFF

근점도그 OFF의 경우는, 근접입력 ON 에서 감속하고, 입력 OFF후 최초의 원점입력에서 정지합니다.

원점복귀 동작에 있어서 근점도그에서 충분히 감속하지 않은 상태로 원점입력을 받게되면 아래 그림

처럼 정지위치가 불안정하게 될 가능성이 있습니다 . 따라서 근접입력의 ON 위치와 원점입력의

위치는 감속에 필요한 펄스수를 고려하여 설치해야 합니다. 또한, 파라메터의「가감속 시간」의 설정

도 영향을 받으므로 위치결정 동작만이 아니라 원점복귀 동작도 고려하여 설정하시기 바랍니다.

이동량 L
(펄스수)

근접 입력

속 도

원점 입력

근점도그

이동량 L

(펄스수) (≥ 복귀·JOG고속 X 가감속 시간

(pps) (msec) )＋(
1

2000
X 복귀·JOG고속

(pps)

1

50
X )

감속에 필요한 펄스수
근접 입력을 받고나서 감속을
개시할 때까지 요하는 시간

(Z相)

(Z相)

정지위치가 불안정하게 되는 경우

근접접점이 ON 하면, 속도는 [복귀·JOG고속]에서 [복귀·JOG저속]으로 감속합니다.

아래 그림처럼 충분히 감속하기 전에 원점입력(a)이 ON 할 경우에, 원점이라고 생각되어 정지할 경우

와 정지하지 않을 때가 있기 때문에 정지위치(기계원점 복귀위치)가 불안정하게 됩니다.

근접 입력

속 도

원점 입력

근점도그

(Z相) a b



기계적인 도그나 엔코더의 Z상을 SEARCH하여 복귀동작을 수행하는것이 기계 원점복귀지만,

소프트 원점 복귀는 래더등의 시퀀스 프로그램을 사용하여 【소프트 원점복귀 시동】접점을 ON 하는것만

으로도 좌표값(0)지점으로 복귀합니다.

2-5 소프트 원점 복귀기능

2-5-1. 소프트 원점 복귀의 개요

소프트 원점복귀를 실행할 경우, 각 축에 할당되어 있는【소프트 원점복귀 시동】접점을 ON 하게 되면

자동으로 좌표값 (0)지점으로 각 軸들이 이동합니다.

2-5-2. 동작의 타이밍

X축 소프트 원점복귀 시동

JOB 1 (X축) 시동완료

이동 속도

←속도는 파라메터의「복귀·JOG
고속」의 설정값이 됩니다.

X축 원점복귀완료

소프트 원점 복귀는【소프트 원점복귀 시동】접점을 ON하게 되면 실행하지만【시동 완료】접점이 상기

그림에서와 같이 상승 트리거(Positive Edge)가 되면, 【소프트 원점복귀 시동】접점이 OFF 되도록

프로그램을 작성하여 주십시요.

원점복귀 완료접점은 원점(위치 0)에서 이동하면 OFF 됩니다.

● 참조 : 실제의 프로그램에 대해서는 「5-6-2. 소프트 원점복귀 프로그램」을 참조해 주십시요.

주 의

● 고속 기동/ 테스트체크 모드에서는 기계원점 복귀, 소프트 원점복귀, JOG 운전은 할 수 없습니다.

원점복귀등을 실행 할 경우는 통상모드로 변환한 후 실행하여 주십시요.



CPU 유니트의 래더 프로그램이나 티칭 유니트의 키 조작으로 정·역회전의 JOG 운전을 간단하게 실행 할

수 있습니다. JOG 운전의 이동 속도는 공유 메모리의 「JOG 속도」에리어에 WRITE된 값을 실행데이타

로써 취급하므로 JOG 운전전이나 또는, JOG 운전 중에도 F·151 (고기능 유니트로의 데이터 WRT)의

명령으로 JOG 운전의 속도 변경을 간단하게 처리 할수가 있습니다.

2-6 JOG 운전기능

2-6-1. JOG 운전의 개요

주 의

● 참조 : 실제의 프로그램에 대해서는 「5-7. JOG 운전 프로그램」을 참조해 주십시요.

JOG 운전은 【정회전 JOG】접점 또는 【역회전 JOG】접점이 ON되어 있을 때만 동작합니다.

● JOG 운전중에는 파라메터의 【소프트 리미트 ＋】,【소프트 리미트－】는 무시 됩니다 ．

● 전원 투입시는 자동적으로 파라메터의 【복귀·JOG저속】의 값을 【JOG 속도】에리어에 SET 합니다．

● 리미트오버 입력이 ON되는 상태에도 JOG 운전에 대한 위치결정 운전(펄스출력)은 가능합니다.

2-6-2. 동작의 타이밍

PLC 준비 완료

위치결정 준비완료

정회전 JOG 접점

역회전 JOG 접점

B U S Y

이 동 속 도

2-6-3. JOG 속도의 공유메모리 WRITE 어드레스

가수부 (바이너리)

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

X 축 Y 축 Z 축

어드레스

15

31 24 23 16

0

Ｈ３１０ Ｈ３１２ Ｈ３１４

Ｈ３１１ Ｈ３１３ Ｈ３１５

FORMAT

서보 드라이브

서보 모타

공유메모리
(JOG운전)

(래더 프로그램) 위치결정 유니트

＋JOG 지령

－JOG 지령

PLC I/O
모듈에
접속 PUSH 보턴 조작으로 모타를 구동  

 CPU UNIT 

Digita
l

POWER

ALARM

SVRON



● C점, P점, E점의 보조출력 동작은 가능하지만, S점에는 보조출력 데이터를 설정하여도 동작하지 않습니다.

프로그램 예

보조 출력 ON 접점의

타이밍 처리를 실행

보조 출력 ON 접점을 사용하여

보조 출력 OFF 접점을 ON

● 참조 : 실행 프로그램은 「5-9. 보조출력 READ/ 판정 프로그램」을 참조하여 주십시요.

보조출력(1∼255)을 설정한 위치결정점 데이터를 위치결정 운전할 때, 위치결정 개시, 또는 완료마다

공유 메모리의 보조출력 저장에리어에 보조출력의 설정 데이터(1∼255)를 WRITE 합니다.

공유 메모리에 WRITE하는 타이밍은 위치결정 완료후에 WRITE하는 After MODE와 위치결정의 시작과 동

시에 WRITE하는 With MODE가 있습니다. 이러한 타임밍 사용방법은 위치결정점 데이터에 설정하는 보조

출력 코드의 선두에 A(After MODE), W(With MODE)를 기입하여 사용 하십시요.

(보조출력을 사용하지 않을 때는 "A0"를 설정합니다.)

2-7 보조출력 READ 기능

2-7-1. 보조출력의 개요

·
·
·
·
·
·

패 턴 이동량

1 C2 A 100

2 C3 A 300

3 C4 A 400

400

보조출력

W 100

W 120

W 140

데이터

No.

·

１００ １２０ １６０

이동량

0 100 300 400

공유 메모리의 값의 변화

4 E A 600 W 160

１４０

前回값 또는 0 １００ １４０１２０ １６０

데이타

No1

데이타

No2

데이타

No3

데이타

No4

WITH

모드

AFTER

모드

실행데이터

주 의

600

2-7-2. 보조출력의 READ 타이밍

보조출력이 공유메모리에 WRITE되면 X접점의【보조출력 ON】접점이 ON 됩니다. 래더 프로그램에서는

이 접점의 상승(Positive Edge)에서 공유메모리가 보조출력을 읽어들여 처리를 하게되며, 처리후에는

Y접점의【보조출력 OFF】접점이 ON 되게 하십시요.

[ ]

[ 보조출력 코드 READ 처리 ]

보조 출력 ON

보조 출력 ON
보조출력
OFF

2-7-3. 보조출력의 공유메모리로 부터 READ 어드레스

가수부 (바이너리)

JOB1

어드레스

15 0

Ｈ３１０ Ｈ３１２ Ｈ３１４

FORMAT
JOB2 JOB3



위치결정 운전마다 바뀌어 입력되는 현재 위치(좌표값)를 공유 메모리에서 READ 할 수 있습니다.

또한, 위치결정 운전중에는 현재위치 어드레스의 데이터가 약 0.5초마다 갱신됩니다.

현재위치 어드레스 데이터를

PLC의 메모리에 READ 한다

F 150 (READ)
DATA READ

● 위치결정 운전중(펄스출력중)에는 현재위치를 약 0.5초 마다 갱신하므로, 상시 ON 릴레이(R 9010)

등을 사용하여 현재위치를 계속 READ할 경우에 실제의 WORK 위치와 현재위치에 차이가 발생할 수

있으므로 주의하여 주십시요.

2-8 현재위치 READ 기능

2-8-1. 현재위치 READ 기능의 개요

C P U

유니트

공유 메모리

 현재 위치

 어드레스

시스템
메모리

위치 결정 유니트

위치결정 완료
시에 갱신

위치결정 운전
중은 약 0.5초
마다 갱신

2-8-2. 현재위치 READ의 타이밍

현재위치는 위치결정 완료시에 변환되어 입력되므로 래더 프로그램에서 위치결정 완료접점과 F150(READ)

명령을 이용하여 READ하면 됩니다.

프로그램 예

● 참조 : 실행 프로그램은 「5-8. 현재위치 READ/ 변경 프로그램」을 참조하여 주십시요.

주 의

2-8-3. 현재위치의 공유 메모리로 부터의 READ 어드레스

가수부 (바이너리)

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

X 축 Y 축 Z 축

어드레스

15

31 24 23 16

0

Ｈ３２０ Ｈ３２２ Ｈ３２４

Ｈ３２１ Ｈ３２３ Ｈ３２５

FORMAT

[ 현재위치 READ 처리 ]

(위치결정 완료)



공유 메모리의 현재위치 변경 어드레스에 변경하고 싶은 값을 F·151 (WRT) 명령으로 WRITE하고,

그 이후 [WRT 전송접점]을 ON 합니다.

● 위치결정 유니트의 어느축이나 운전중(펄스출력중)일인 경우, 현재위치의 변경은 할 수 없습니다.

운전 완료(펄스출력 완료)후에 현재위치를 변경하십시요.

변경 조건

[ 현재위치 WRITE 처리 ]

[ 전송블럭 No. WRITE 처리 ]

공유 메모리에 현재 위치와

전송블럭 No.를 WRITE

WRT 전송접점
ON 으로 WRITE

전송 블럭
No.

전송블럭 No.의 지정
41 : X축 45 : X, Z축
42 : Y축 46 : Y, Z축
43 : X,Y축 47 : X, Y, Z축
44 : Z축

WRT 전송

[WRT 전송]접점을 ON하여 위치결정 유니트

의 시스템 메모리 내에 있는 현재 위치를

변경한다.

위치결정 유니트가 제어·관리하고 있는 현재위치(좌표치)를 CPU UNIT의 지령을 받아 변경할 수 있습니다.

PLC로부터 오는 입력신호로 위치결정 좌표의 ZERO SET나 좌표계 설정에 이용할 수 있습니다.

2-9 현재위치 변경기능

2-9-1. 현재위치 변경기능의 개요

● 전송블럭 No.를 변경하는 순서

F151 (WRT)
DATA WRITE

C P U

유니트

공유 메모리

 현재 위치

   변경

 어드레스

시스템
메모리

위치 결정 유니트

주 의

프로그램 예

[ ]

보조출력
OFF

（ＤＦ）

변경 조건 WRT 전송완료

● 참조 : 실행 프로그램은 「5-8. 현재위치 READ/ 변경 프로그램」을 참조하여 주십시요.

2-9-2. 현재위치 변경의 공유메모리 WRITE 어드레스

가수부 (바이너리)

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

X 축 Y 축 Z 축

어드레스

15

31 24 23 16

0

Ｈ３１９ Ｈ３１Ｂ Ｈ３１Ｄ

Ｈ３１Ａ Ｈ３１Ｃ Ｈ３１Ｅ

FORMAT



프로그램으로 JOG 운전, 현재위치 READ, 데이터 전송의 기능등을 조합하여 교시 기능을 할 수도 있지만

【티칭 유니트】를 사용하면 JOG 운전으로 이동한 위치의 좌표를 위치결정점 데이터의 이동량으로서

등록(기억)시킬수 있습니다. (절대 위치좌표 데이터 : A 로써 등록됩니다) 등록은 WRITE축과 데이터

No.를 지정할 수 있으므로, 복잡한 프로그램(위치결정 테이블)의 작성도 실제의 동작을 보면서 간단하게

작성할 수 있습니다. 상세한 내용은 티칭유니트 메뉴얼을 참조하십시요.

2-10 교시 기능

2-10-1. 교시 기능의 개요

·
·
·
·
·
·

1

2

3

400

데이터

No.

·

·

이동량

Ｘ Ｙ

현재위치를 절대위치
좌표값으로 등록함

ＪＯＧ 운전



이 장에서는 위치결정 운전을 실행할 경우에 다루게 되는 데이터에 대해서 설명합니다.

데이터에는 위치결정 시동이나 각 동작의 완료 신호등을 다루는 【I/O 접점】,실제의

위치결정 이동량이나 축속도등을 지령하는 【위치결정점 데이터】,위치결정 유니트와

드라이브등의 외부 기기와 특성을 서로 맞게 해주는 파라메터】가 있읍니다.

제 3장

데이타 해설

3-1. I/O 접점 데이터

3-1-1 X 입력 접점(위치결정 유니트 --> PLC)...............

3-1-2 Y 출력 접점(PLC ---> 위치결정 유니트)..............

3-2 위치결정점 데이터

3-2-1 위치결정 패턴 .................................................

3-2-2 이동량.............................................................

3-2-3 축 속도...........................................................

3-2-4 보간 속도.........................................................

3-2-5 가감속 시간......................................................

3-2-6 DWELL TIME...................................................

3-2-7 보조 출력.........................................................

3-3 파라메터

3-3-1 PULSE OUT MODE

3-3-2 축 모드 지정.....................................................

3-3-3 단위 설정.........................................................

3-3-4 환산 단위.........................................................

3-3-5 속도 제한치 .....................................................

3-3-6 소프트 리미트 ＋...............................................

3-3-7 소프트 리미트 －...............................................

3-3-8 바이어스 속도 ..................................................

3-3-9 보간 속도 지령..................................................

3-3-10 백 러쉬 보정 ...................................................

3-3-11 오차 보정.........................................................

3-3-12 완료 시간.........................................................

3-3-13 복귀 방향.........................................................

3-3-14 복귀 위치 어드레스.............................................



주 의

● LOCAL MODE인 경우, 입력접점 X는【시동 완료】이외는 유효하지만, 출력접점 Y는【보조출력 OFF】이외는

무효가 됩니다.

X

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

X8

X9

XA

XB

XC

XD

XE

XF

X10

X11

X12

X13

X14

X15

X16

X17

X18

X19

X1A

X1B

X1C

X1D

X1E

X1F

入力 (위치결정 유니트 -> PLC CPU)

위치결정 준비 완료

에러 검출

RUN(OFF)/ LOCAL(ON)

READ 전송완료

WRT 전송완료

JOB 1 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

X 축 원점복귀 완료

JOB 1 BUSY

JOB 1 시동 완료

JOB 1 보조출력 ON

JOB 2 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

Y 축 원점복귀 완료

JOB 2 BUSY

JOB 2 시동완료

JOB 2 보조출력 ON

JOB 3 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

Z 축 원점복귀 완료

JOB 3 BUSY

JOB 3 시동완료

JOB 3 보조출력 ON

出力 (PLC CPU -> 위치결정 유니트)

PLC 준비 완료

READ 전송(시스템 → 공유 메모리)

WRT 전송 (공유 메모리 → 시스템)

JOB 1 시동

X 축 기계원점 복귀 시동

X 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 1 정지

X 축 정회전 JOG

X 축 역회전 JOG

JOB 1 보조출력 OFF

JOB 2 시동

Y 축 기계원점 복귀 시동

Y 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 2 정지

Y 축 정회전 JOG

Y 축 역회전 JOG

JOB 2 보조출력 OFF

JOB 3 시동

Z 축 기계원점 복귀 시동

Z 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 3 정지

Z 축 정회전 JOG

Z 축 역회전 JOG

JOB 3 보조출력 OFF

Y

Y20

Y21

Y22

Y23

Y24

Y25

Y26

Y27

Y28

Y29

Y2A

Y2B

Y2C

Y2D

Y2E

Y2F

Y30

Y31

Y32

Y33

Y34

Y35

Y36

Y37

Y38

Y39

Y3A

Y3B

Y3C

Y3D

Y3E

Y3F

※ 상기 어드레스는 기본 마더보드의 슬롯 "0"에 2축(또는 3축) 유니트를 실장한 경우의 접점 번호입니다.

1축 유니트인 경우는 입력 16점(X0∼XF), 출력 16점(Y10∼Y1F)으로 됩니다.

※ 상기에서 PLC란 말은 여기에서 PLC CPU 모듈을 나타냅니다.

마더보드에 장작된 위치결정 유니트에는 통상의 입출력 유니트와 같이 장착 슬롯의 위치에 따라 I/O접점

이 할당됩니다. 위치결정 유니트의 I/O 접점에는 아래 도표와 같이 위치결정에 필요한 기능이 각각

설정되어 있으므로 그 접점을 래더 프로그램에서 ON/ OFF시켜 원점복귀나 위치결정의 시동을 합니다.

3-1 I/O 접점 데이타

● 참조 : 자세한 내용은 「6-1. I/O 접점 데이타」를 참조하여 주십시요



※ LOCAL 모드인 경우에도【시동 완료】이외의 접점은 유효합니다.

위치결정 준비완료

PLC의 준비완료 신호를 받아서 ON합니다. 에러검출시 또는 PLC의 준비완료가 OFF 되면, 이 접점도

OFF 되어 위치결정 유니트는 동작하지 않습니다.

단, 티칭 유니트를 사용하여 [LOCAL 모드]로 동작시키는 것은 가능합니다.

3-1-1. X 입력접점 (위치결정 유니트 → PLC )

PLC 준비완료 접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

위치결정 준비완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

위치결정 유니트 동작 가능 동작 불가

에러 검출

에러시에 ON 됩니다. 원인을 해제하면 에러가 해제되면서 OFF 됩니다.

·PLC CPU 유니트에서의 에러해제

【PLC 준비완료 접점】을 OFF하고, 공유 메모리의【에러 코드】에리어에 "0"을 WRITE 합니다.

·티칭 유니트에서의 에러해제

티칭 유니트의 에러 리셋트키를 누릅니다.

RUN(OFF)/ LOCAL(ON)

위치결정 유니트를 티칭유니트의 지령으로 동작하는 LOCAL 모드로 선택하면 ON 되고, CPU 유니트를

이용해서 동작하는 RUN MODE로 선택하면 OFF 됩니다.

READ 전송완료

위치결정 유니트의 시스템 메모리에서 공유 메모리로 데이터를 읽어오는 READ 전송이 완료되면 ON 됩니

다. 【READ 전송】접점을 OFF하면, 【READ 전송완료】접점도 자동적으로 OFF 됩니다.

READ 전송접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

READ 전송완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

전송중

WRT 전송완료

공유 메모리에서 위치결정 유니트의 시스템 메모리로 데이터를 WRITE 전송이 완료되면 ON 됩니다.

【WRT 전송】접점을 OFF하면【WRT 전송완료】접점도 자동적으로 OFF 됩니다.

WRT 전송접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

WRT 전송완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

전송중

● 참고 : 여기에서 PLC란 PLC CPU 유니트를 의미하고, P.UNIT는 위치결정 유니트를 의미합니다.



※ S점 (원호 보간점)에서는 ON하지 않습니다.

【BUSY】접점은 위치결정 운전 (JOB 운전)중에는 X7(JOB 1)·XC(JOB 2)·X11(JOB 3)이 되고 ,

JOG 운전·원점복귀중에는 X7(X축), XC(Y축), X11(Z축)으로 됩니다

위치결정 /테스트체크 완료

각 위치결정/ 테스트체크 실행후에 ON 합니다. 접점이 ON되는 시간은 파라메터에서 설정할 수 있습니다.

( 1∼2000msec )

C 점 C 점
P 점

E 점

BUSY
X접점(P.UNIT-> PLC)

이동 속도
DWELL TIME

원점복귀 완료

기계원점 복귀운전시는 원점입력의 검출로 원점복귀가 완료되면 ON하고, 소프트 원점복귀 운전에서는

원점 (0)위치에서 ON 합니다. 또한, 이 접점은 원점에서 이동하면 OFF 됩니다.

이동 속도

원점근접 SW'

원점 신호
(엔코더 Z상의 경우)

원점 복귀완료 접점

X 접점(P.UINT ->PLC)

BUSY

위치결정 운전이나 JOG 운전등, 위치결정 유니트에서 펄스가 출력되면 ON 됩니다.

C 점 C 점
P 점

E 점

위치결정 완료접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

이동 속도
DWELL TIME

DWELL TIME



보조출력이 ON하는 타이밍은 위치결정 완료후에 ON하는 애프터 모드(A)와 위치결정 시동시 ON하는

위드 모드(W)가 있습니다. 상기 그림은 모두 위치결정점의 보조출력이 W(With MODE)로 설정되어

있는 경우 입니다.

【시동 완료】접점은, 위치결정 운전(JOB 운전)시동의 경우에는 X8(JOB 1)·XD(JOB 2)·X12(JOB 3)가

되고, 원점복귀 시동의 경우에는 X8(X축), XD(Y축), X12(Z축)로 됩니다.

시동 완료

원점복귀 시동 및 위치결정 (JOB 운전) 시동후, 펄스출력과 동시에 ON 됩니다.【위치결정 시동】접점을

OFF하면【시동 완료】접점도 자동적으로 OFF됩니다.

C 점 C 점
P 점

E 점

위치결정 완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

이동 속도
DWELL TIME

위치결정 시동접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

시동완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

BUSY
X접점(P.UNIT-> PLC)

보조출력

보조출력 코드가 설정되어 있는 위치결정점 데이터의 실행시에 ON 됩니다. 【보조출력 OFF】접점을 ON하면

【보조출력 ON】접점도 자동으로 OFF 됩니다.

이동 속도
Dwell
Time

Dwell
Time

C점(속행점) C점(속행점) E점(종료점)

보조출력 ON
X접점(P.UNIT-> PLC)

보조출력 OFF
Y접점(PLC-> P.UNIT)

보조 출력 데이터

(공유메모리 內)

● S점(원호 보간)에서는 보조출력 데이터를 설정하여도 동작하지 않읍니다.

주의

P1 보조출력 P2 보조출력 P3 보조출력

P1 P2 P3



※ LOCAL 모드인 경우에도【보조출력 OFF】접점은 유효합니다.

PLC 준비완료

위치결정 유니트를 동작 상태로 할때 ON 합니다. 알람(밈그)을 해제시킬 경우에는 일단 OFF한 뒤 공유

메모리의 에러코드 에리어에 "0"을 WRITE하면 위치결정 유니트가 RESET 됩니다. 또한, 위치결정 운전중

(펄스 출력중)에 이 접점을 OFF하면 위치결정 운전이 정지 합니다.

3-1-2. Y 출력접점 (PLC → 위치결정 유니트 )

PLC 준비완료 접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

위치결정 준비완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

위치결정 유니트 동작 가능 동작 가능

READ 전송완료

위치결정 유니트의 시스템 메모리에서 공유 메모리로 데이터 전송시에 ON 됩니다.

X접점의 READ 완료접점이 ON 할 시점에서 OFF 되도록 프로그램을 작성하십시요.

READ 전송접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

READ 전송완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

전송중

WRT 전송완료

공유 메모리에서 위치결정 유니트의 시스템 메모리로 데이터를 전송할 때 ON 합니다.

X접점의 WRT 완료접점이 ON 할 때 OFF 할 수 있도록 프로그램을 작성하십시요.

WRT 전송접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

WRT 전송완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

전송중

JOB 시동

각 축을 위치결정 시동할 때 ON 합니다. X접점의 시동 완료접점이 ON 할 때 OFF되도록 프로그램을

작성하십시요.

C 점 C 점

E 점

이동 속도
Dwell Time

위치결정 시동접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

시동완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

P 점



※ 상기 그림은 모두 위치 결정점의 보조출력이 W(WIith MODE)로 설정되어 있는 경우입니다.

기계원점 복귀

각 축을 기계원점 복귀할 때 ON 합니다. X 접점의 시동완료 접점이 ON하는 시점에서 OFF되도록 프로

그램을 작성하여 주십시요.

소프트 원점복귀

각 축을 소프트 원점복귀 할 때 ON 합니다. X 접점의 시동완료 접점이 ON하는 시점에서 OFF되도록

프로그램을 작성하여 주십시요

기계·소프트 원점복귀 시동
Y접점(PLC-> P.UNIT)

시동완료 접점
X접점(P.UNIT-> PLC)

JOB 정지

위치결정 운전 (JOB 운전)을 정지할 경우에, 운전축의 BUSY 신호의 OFF를 확인 한후에 이 정지접점을

OFF 하여 주십시요.

※ 원점복귀, JOG 운전에서는 【JOB 정지】를 ON 해도 운전을 정지하지 않읍니다.

정회전 JOG·역회전 JOG

JOG 운전을 실행할 경우에 ON 합니다. 접점의 OFF에서 JOG 운전이 정지합니다.

정회전 JOG 접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

역회전 JOG 접점
Y접점(PLC-> P.UNIT)

BUSY
X접점(P.UNIT-> PLC)

이동 속도

보조출력 OFF

보조출력 코드의 READ 완료후에 ON 하여 주십시요. X 접점의 보조출력 ON 접점이 OFF하는 시점에서

OFF 되도록 프로그램을 작성하여 주십시요.

이동 속도
Dwell
Time

Dwell
Time

C점(속행점)
E점(종료점)

보조출력 ON
X접점(P.UNIT-> PLC)

보조출력 OFF
Y접점(PLC-> P.UNIT)

보조 출력 데이터

(공유메모리 內)
P1 보조출력 P2 보조출력 P3 보조출력

P1 P2 P3

C점(속행점)



위치결정점 유니트는 1축당 400점의 위치결정점을 설정·기억할 수 있습니다. 이 하나하나의 위치결정점

데이터에는 패턴이나 이동량, 축속도등 위치결정 동작에 필요한 데이터 항목을 가지고 있읍니다.

아래 표에 항목과 설정내용을 기술하고 있습니다. CPU의 래더 프로그램을 이용한 구체적인 설정방법은

「5-3 위치결정점 데이터 설정」을 참조하여 주십시요.

3-2. 위치결정점 데이타

항 목 설 정 내 용 디폴트 값 ㈜

1 패 턴 C XXX : 속행점

P XXX : 통과점

S XXX : 원호 보조점

E : 종료점

XXX는 다음에 실행할 데이터 No.를 지정하는 것입니다.

1 ≤ XXX ≤ 400

999는 RETURN을 표시하며 원래 점프했던 데이터 No의 다음

데이터 No로 돌아 갑니다.

·S점에서는 다음에 실행할 데이터 No를 점프할 수 없읍니다.

바로 다음의 데이터 No(현재 데이터 No＋1)를 설정하여

주십시요

·티칭 유니트를 이용하여 C,P,S만 입력할 경우에는 다음에

실행할 데이터 No (데이터 No＋1)가 자동으로 설정 됩니다.

·CPU의 래더 프로그램으로 데이터를 설정할 경우에는 반드시

데이터 No (데이터 No＋1)을 설정하여 주십시요.

2 이동량

E

A ******** : Absolute

I ********* : Increment

소프트리미트(-)≤ ≤ 소프트리미트(+)

인크리멘트의 회전방향은 데이터의 正負(+,-)로 지시함

환산단위

********

Ι0

3 축속도 0 ≤ 축속도 ≤ 속도 제한치

바이어스 속도 ≤ 축속도(축속도 ≠ 0)

0 ≤ 축속도 ≤ 속도 제한치

바이어스 속도 ≤ 보간 속도(보간 속도 ≠ 0)

64 ∼ 4999(msec)

0 ∼ 499 (X 10msec)

A *** : After MODE
W xxx : With MODE

0 ≤ XXX ≤ 255

디폴트 값

티칭 유니트에서 메모리 클리어 조작을 수행할 때 설정되는 값 입니다.

0

4

동시

보간속도

※1

0

※1

5

가감속 시간 300

6

Dwell Time 0

7

보조 출력 A0

(A0는 보조출력 미사용)

㈜

※1. 티칭 유니트를 사용할 때 파라메터의 축모드가 【독립】으로 설정되어 있을 경우에는 보간속도는 표시되지 않습니다.

또한, 【동시】로 설정되어 있는 경우는 축속도가 표시되지 않습니다.



패턴은 각 위치결정점 데이터 실행후의 동작을 제어하는 값입니다. 패턴에는 C점(속행점), P점(통과점)

,S점(원호 보조점), E점(종료점)의 4종류가 있습니다.

3-2-1. 위치결정 패턴

● 참조 : 상기의 XXX는 다음에 실행할 위치결정점 데이타의 No를 표시합니다.

실행 데이터의 점프에 대해서는 「1-4. 실행 데이터 점프」를 참조하여 주십시요

C XXX (속행점)

C점이 설정된 위치결정점에서는 이동 완료로 일시 정지하고, 지정된 위치(좌표)에 도달했음을 확인

한 후, 자동적으로 다음 데이터 No의 위치결정을 개시 합니다.

P XXX (통과점)

P점이 설정된 위치 결정점에서는 이동 완료시에 이동속도를 일시 정지시키지 않고 다음 데이터 No

의 위치결정을 실행합니다. 속도의 변경이나 유연하고 충격 없는 위치결정을 수행할 수 있습니다.

S XXX (원호보조점)

원호보간 동작의 궤적을 3점으로 지정할 경우의 보조점으로 지정합니다.

E (종료점)

E점이 설정된 위치결정점에서는 위치결정 데이터를 실행·종료하는 시점으로 일련의 연속한 위치결

정 동작 프로그램의 실행을 완료합니다.

지령 프로그램과 동작 패턴 (C·P·E점)

지령 프로그램과 동작 패턴 (C·S·E점)

● 동시모드에서는 각각의 축에 대응하는 위치결정점 데이터의 패턴을 동일하게 설정하여 주십시요.

이동량
Ⅰ200

이동량
Ⅰ600

이동량
Ⅰ200

0 200 800 1000

속행점 C 종료점 E

동작 Chart

이동량

→

위치결정완료시
일시정지

위치결정완료후 정지하지
않고 위치결정을 게속

통과점 P
(속도변경)

NO.1
데이타

NO.2
데이타

NO.3
데이타

속도 ↑

·
·
·
·
·
·

데이터
No. 패 턴 이동량 축속도

1 C 2 A 200 500

2 P 3 A 800 1000

3 E A1000 500

·

·

400

·
·
·
·
·
·

데이터
No.
패 턴 이동량

1 C 2 A 200

2 S 3 A 400

3 E A 500

·

400

○

○

○

Y 축

X 축

종료점 E

↙

원호보조점 S

↓

속행점 C

↘

200 400 500

100

200

동작 Chart

패 턴 이동량

X 축 Y 축

A 100

A 400

A 200

주 의

C 2

S 3

E

400



※ 동시 3축 모드에서 S점(원호 보조점)의 Z축 이동량 데이터는 무시됩니다.

이동량에는 2종류의 설정방법이 있습니다. 이동량의 수치 데이터 선두에 Ａ를 붙이는 앱솔루트 지령과

Ｉ를 붙이는 인크리멘탈 지령이 있습니다. Ａ는 기계 원점을 기준점으로 한 절대 좌표치를 설정하고,

Ｉ의 인크리멘탈 지령은 현재 지점에서부터 다음의 이동 지점까지를 설정합니다.

Ｉ(인크리멘탈)의 이동량은 어드레스의 증가 방향으로는 (+), 감소 방향으로는 (-)를 지정합니다.

3-2-2. 이동량

앱솔루트

(각 목표치에 대한 이동량은 원점을 기준으로 함)

A100 A200 A300 A400 A5000

(A100)0

인크리멘탈

각 목표치에 대한 이동량은 현재위치에서 이동량을 지정함

(A200) (A300) (A400) (A500)
Ｉ100

파라메터의 축모드에서【독립】으로 설정되어 있는 축의 이동속도를 설정합니다. 또한, 축모드가

【동시】로 설정되어 있을 경우는 CPU의 래더 프로그램에서 데이터를 WRITE해도 무시됩니다.

설정 범위는 0 ≤ 축속도 ≤ 속도 제한치 입니다.

※ 속도 제한치는 파라메터로 설정합니다.

위치 결정 유니트의 티폴트치(값)는 400000pps입니다.

※ 바이어스 속도가 설정되어 있는 경우는 축속도 설정범위를 아래와 같이 설정합니다.

바이어스속도 ≤ 축속도 ≤ 속도 제한치 입니다.

3-2-3. 축속도

Ｉ100 Ｉ100 Ｉ100 Ｉ100

위치결정 운전시의 가속시간과 감속시간을 설정합니다. 가속시간은 동작 개시부터 설정속도에 도달할때

까지의 시간이며, 감속시간은 동작의 종료부터 설정속도로 끝날때까지의 시간입니다.

그리고 구동시간이 짧으면 모터의 동작이나 정지 시간이 빨라지게 되지만 정지시의 진동이나 드라이브

에 과전류가 발생할 경우가 있으므로 드라이브나 모터의 특성과 구동계의 강성에 맞춰 설정하십시요

3-2-4. 가감속 시간

↑속도

時間 →

가속시간 감속시간

설정속도



P점(통과점)의 이후의 가속도는 다음 실행 데이터의 가속도와 같게 됩니다.

이동 속도

↑속도

→가속시간 감속시간

설정속도

설정속도P점

가속도(경사)가
같게 됩니다

펄스출력을 종료하고나서 위치결정 완료신호가 ON 할때까지의 시간의 설정입니다.

정지위치가 떨어질때까지의 시간이 필요한 경우나 다음의 위치결정으로의 이행에 시간을 갖고싶은 경우

에 설정해 주십시오

3-2-5. Dwell Time

Dwell
Time

위치결정 완료신호

위치결정 완료신호가 설정한

Dwell Time만큼 늦어진다

時間

● 장축방향 속도 지정 ● 궤적속도 지정

※ 바이어스 속도가 지정되어 있을 경우는 보간속도의 설정 범위를

바이어스 속도 ≤ 보간 속도 ≤ 속도 제한치 로 해주십시요.

※ S점(원호 보조점)의 속도 데이터는 무시 됩니다.

3-2-6. 보간속도

파라메터의 축모드에서 【동시】로 지정되어 있는 축의 이동속도를 설정합니다. 또한, 이 속도를 장축

방향속도로 맞출것인가 궤적 속도로 할것인가는 파라메터로 설정할 수 있습니다.

설정 범위는 0 ≤ 보간 속도 ≤ 속도 제한치 입니다.

▲

▶

▲

▶

장축방향 속도지정의

경우에는 이동거리가

긴 축의 축방향 속도

가 됩니다.

지정속도
X축

Y축

지정속도

궤적속도 지정의 경우는, 각 축

을 Vector 합성한 실제의 진행

향의 이동속도가 됩니다.

Y축

X축

지
정
속
도

지정속도



● 애프터 모드의 타이밍 (After Mode)

● C점, P점, E점은 보조출력의 동작이 가능하지만, S점에서는 보조출력 데이터를 설정하여도 동작하지

않습니다.

위치결정점에서 출력하고자 하는 보조출력을 설정 합니다. 설정할 데이터는 공유 메모리에 A(애프터 모드)

또는 W(위드 모드) 어느 쪽에 설정하여도 연속하여 1∼255의 정수를 설정할 수 있습니다.

PLC에서 공유 메모리에 Write되어 있는 값을 읽어낼려면, 위치결정 유니트로부터 출력되는 [보조출력

ON] 접점의 타이밍으로 수행하고, READ 처리후는 [보조출력 OFF]접점을 ON합니다. 사용치 않을 때는

보조출력에 A0를 설정하면, 공유메모리의 내용도 변하지 않고 [보조출력 ON]접점도 ON 하지 않습니다.

3-2-7. 보조 출력

위치결정 시동접점

시동완료 접점

이동 속도
Dwell
Time

Dwell
Time

C점(속행점) C점(속행점) E점(종료점)

보조출력 ON

보조출력 OFF

보조 출력 데이터

(공유메모리 內)

P1 P2 P3

P1 보조출력 P2 보조출력 P3 보조출력前回 보조출력

● 위드 모드의 타이밍 (With Mode)

위치결정 시동접점

시동완료 접점

이동 속도
Dwell
Time

Dwell
Time

C점(속행점)
C점(속행점) E점(종료점)

보조출력 ON

보조출력 OFF

보조 출력 데이터

(공유메모리 內)

P1 P2 P3

P1 보조출력 P2 보조출력 P3 보조출력

주 의



파라메터는 위치결정 유니트의 위치결정 동작의 사양을 설정합니다. 접속할 디지탈 서보 드라이브나

서보 모터의 사양이나 구동계의 특성에 맞도록 각 항목을 설정하여 주십시요. 또한, CPU의 래더 프로

그램을 이용한 설정방법에 대한 상세설명은 「5-2 파라메타의 설정」을 참조하여 주십시요

3-3 파라메타

항 목 설 정 내 용 디폴트 값 ㈜

펄스출력 MODE1
0: PULSE + SIGN
1: CW + CCW

축 모드
0 : 독립
1 : 동시 2축
2 : 동시 3축

단위 설정 0 : pulse
1 : mm
2 : inch
3 : degree

환산 단위 1 (Pulse)

0.0001∼0.01 ( mm )

0.00001∼0.001( inch,degree )

속도 제한치 0 ≤ ≤ 400000
속도 제한치

환산 단위

1

2 0

3
0

4
1

5 400000 pps

소프트 리미트 + 0 ≤ ≤ 83886076 8388607 PLS
소프트 리미트(+)

환산 단위

소프트 리미트 - -8388607 ≤ ≤ 07 -8388607 PLS
소프트 리미트(-)

환산 단위

바이어스 속도 0 ≤ 바이어스 속도 ≤ 속도 제한치

바이어스 속도 ≤ 축속도 ( 축 속도 ≠ 0 때)

보간속도 지정 0 : 장축 방향 속도

1 : 궤적 속도

백 러쉬 보정

오차 보정 1 (Pulse)
0 ∼ ± 1.0000 ( mm )
0 ∼ ± 1.00000 ( inch,degree )

완료 시간 1 ∼ 2000 (msec)

복귀 방향 0 : 위치 + 방향

1 : 위치 - 방향

복귀위치 어드레스 소프트 리미트(-)≤ 복귀 어드레스 ≤ 소프트 리미트 (+)

8 0 pps

9 1

10
0 ≤ ≤ 255
백러쉬 보정

환산 단위

0 PLS

11

12 300 msec

0 PLS

13 1

14 0 PLS

복귀·JOG 고속 복귀·JOG저속〈 복귀·JOG고속 ≤ 속도 제한치

0 ≤ 복귀·JOG저속〈 복귀·JOG고속

가감속 시간 64 ∼ 4999 (msec)

기동 방법 0 : 통상 기동
1 : 통상 복귀 후 기동
2 : 고속 기동
3 : 테스트

원점복귀 정지방법
0 : 근점 도그 ON
1 : 근점 도그 OFF
2 : 근점 도그 ON·OFF

I/F 논리

비트 단위 지정 (하위 바이트)

bit0 0: 위치+로 방향(SIGN)출력 ON

bit1 0: CLEAR시 ON

bit2 0: 입력 LED OFF로 드라이브 이상

bit3 0: 입력 LED ON로 근접 위치

bit4 0: 입력 LED OFF로 원점 위치

bit5 0: 입력 LED OFF로 오버

50000 pps

100 pps

100msec

모두 0

15

16 복귀·JOG 저속

17

18 0

19 0

20 방향 출력

편차 카운터

드라이브 이상

원점 근접

원점

리미트 오버

디폴트 값 티칭 유니트에서 메모리 클리어 조작을 수행할 때 설정되는 값 입니다.㈜

※ CPU 유니트에서 파라메타를 써 넣은후에 위치결정(원점복귀, JOG 운전등)을 개시할 경우는 파라메타의 WRITE가
완료되고나서 200ms 이상의 시간적인 여유를 고려하여 설계하십시오.

* 파라메타 설정은 래더프로그램으로 실행해 주십시오. (티칭유니트로는 하지마십시오.)



３축　유니트　 ２축　유니트　 １축　유니트　

ＪＯＢ은　Ｘ,Ｙ,Ｚ축이 포함되어 있는 순서에 따라　ＪＯＢ１，ＪＯＢ２，ＪＯＢ３으로 할당됩니다.

서보 드라이브로 보내는 출력은 【펄스열】과【회전방향 변환】신호로 하든지, 【위치＋펄스】와

【위치－펄스】중에서　파라메터로　선택할 수 있습니다． 거의 대부분 시중 판매중인 각종 모터와 디지

털 서보드라이브는 당사 위치결정 유니트에 대응가능한 펄스입력 방식이므로, 사용자의 용도에 맞게

위치결정 시스템을 유연하게 구축할 수 있습니다.

3-3-1. 펄스 출력 모드

펄스+사인

출력 1 펄스열

CW+CCW

출력 2 회전방향 변환

출력 1 ＣＷ PULSE

출력 2 ＣＣＷ PULSE

정회전(CW) 역회전(CCW) 정회전(CW)

파라메터 지정으로 축 모드를 【독립】이나 【동시2축】,【동시3축】으로 설정할 수 있습니다.

【단독】은 유니트내의 복수의 축이 다른 축에 영향을 받지 않고 독립된 1 축 유니트와 같이 동작하며

【동시2축】,【동시3축】모드는 각각의 축의 시동 타이밍이 수반되어 위치결정시에는 각각의 축이 상호

연관되어 동작하는 보간축으로서의 기능을 수행합니다.

이들 각 축을 조합시킨 축은 ［ＪＯＢ］이라고 정의하며 제어의 기본단위가　됩니다.

3-3-2. 축모드 지정

축 모드

유니트
타입

독　립

동시 ２축

ＪＯＢ１　Ｘ　축

ＪＯＢ２　Ｙ　축

ＪＯＢ３　Ｚ　축

ＪＯＢ１　Ｘ　축

ＪＯＢ２　Ｙ　축
ＪＯＢ１　Ｘ　축

ＪＯＢ１　Ｘ·Ｙ축

ＪＯＢ３　Ｚ　축

ＪＯＢ１　Ｘ·Ｙ축

동시 3축 ＪＯＢ１　Ｘ·Ｙ·Ｚ축

● 참 조：상세한 내용은 「2-2-3 축 모드」를 참조하여 주십시요.　



● 티칭 유니트를 이용하여 단위계를 변경할 경우에는 환산 단위의 최소치로 파라메터의 내용이 자동적

으로 변경되지만, CPU의 래더 프로그램을 이용하여 설정단위를 변경할 때는 이들 데이터는 자동으

로 변경되지 않으므로 주의 하십시요.

● 동시모드로 사용할 경우에는 각축의 단위설정을 같게 맞춰 주십시요.

환산 단위 =

볼 스크류 리드 (Pitch)

10 mm/회전

엔코더 분해능

1000 펄스/회전

● 동시모드로 사용되고 있는 경우는 각 축의 환산단위를 맞춰 주십시요

각 축의 단위계의 지정을 수행합니다. 파라메터나 위치결정점 데이터의 위치·속도에 관련되는 항목은

여기에 설정하는【단위 설정】이나 아래에서 설명하는【환산 단위】에 따라 설정하여 주십시요.

3-3-3. 단위 설정

● 참 조： 단위설정에 대한 간단한 설멍은 「단위계」를 참조하여 주십시요.

주 의

단위 설정으로 단위계로 펄스이외의 단위를 설정할 경우는 1 펄스가 몇 mm(inch,degree)에 상당하는지

를 설정하십시요. 아래 그림과 같은 위치결정 장치에서는 아래와 같은 결과가 됩니다.

3-3-4. 환산 단위

1000 (펄스/회전)

10 (mm/회전)
= 0.01 mm/펄스

단위설정에【펄스】를 지정할 경우는, 1 이외는 설정할 수 없읍니다. 또한 환산 단위에 따라 지정할

수 있는 속도·위치의 값의 범위가 변화되므로 사용할 위치결정 시스템에 필요한 이동량이나 속도,

최소 분해精度등을 고려하여 설정하여 주십시요.

주 의

위치결정 유니트의 속도능력은 400000 pps 이지만, 상황에 따라 위치결정 유니트의 최고 속도를 제한

할 수 있습니다. 지정할 값은 사용하는 각 모드의 축속도 또는 보간속도보다 더 큰 값을 설정하여

주십시요. 작을 경우에는 에러 메시지가 계속 발생됩니다.

이 항목은 프로그램상의 실수등으로 지정한 속도가 서보 드라이브나 각종 구동계의 한계치를 넘지 않게

하기 위한 안전상의 목적으로 설정합니다.

3-3-5. 속도 제한치



▼

목표지점

기계적 리미트만 잡아 놓은 경우에
리미트 위치까지 이동하고 알람 발생

기계적 리미트만의
경우

소프트 리미트에서는, 리미트 위치를 초과
하는 데이터를 기동한 시점에서 알람 발생

● JOG 운전과 기계원점 복귀의 경우, 소프트 리미트는 무시되므로 주의 하십시요.

설정치를 (+),(-) 둘다 “0”으로 설정하면 , 위치 결정 유니트는 무한 이동 상태( 소프트 리미트를

무시한 운전 상태)로 설정되므로 일정 방향으로만 무한하게 동작하는 회전축등의 제어에 대응할 수

있습니다

3-3-6. 소프트 리미트＋

기계적 리미트

목표지점

소프트 리미트를
설정

(이동하지 않는다)

▽

소프트 리미트 영역內

주 의

3-3-7. 소프트 리미트－

리미트 스위치등의 기계적인 리미트의 내측에 소프트적인 리미트값를 설정합니다.

서보 드라이브나 위치결정 유니트의 외부접속 커넥터에 접속된 기계적인 리미트가 아니라, 리미트까지의

거리를 위치결정 유니트내에서 계산하여 운전중에 현재 위치가 제한값을 초과하는 위치결정점 데이터를

시동한 시점에서 알람이 발생합니다. 설정은 0 PLS에서 -8388607 PLS까지의 값을 설정하여 주십시요.

리미트 스위치등의 기계적인 리미트의 내측에 소프트적인 리미트값를 설정합니다.

서보 드라이브나 위치결정 유니트의 외부접속 커넥터에 접속된 기계적인 리미트가 아니라, 리미트까지의

거리를 위치결정 유니트내에서 계산하여 운전중에 현재 위치가 제한값을 초과하는 위치결정점 데이터를

시동한 시점에서 알람이 발생합니다. 설정은 0 PLS에서 8388607 PLS까지의 값을 설정하여 주십시요.

● JOG 운전과 기계원점 복귀의 경우, 소프트 리미트는 무시되므로 주의 하십시요.

설정치를 (+),(-) 둘다 “0”으로 설정하면 , 위치 결정 유니트는 무한 이동 상태( 소프트 리미트를

무시한 운전 상태)로 설정되므로 일정 방향으로만 무한하게 동작하는 회전축등의 제어에 대응할 수

있습니다.

주 의



● 바이어스 속도가 설정될 경우는 바이어스 속도 ≤ 설정 속도(축속도,보간속도)로 하십시요.

● 동시모드로 원호보간을 수행할 경우는 바이어스 속도의 설정은 무시 됩니다.

● 장축방향 속도 : 0 ● 궤적 속도 : 1

장축 방향 속도로 지정하면 보간속도를 궤적 속도로 지정하면 보간속도를 각축의

이동거리가 가장 긴 축의 축방향의 속도 동작을 합성한 실제 이동방향의 속도로서

로서 동시축을 제어합니다. 동시축을 제어합니다.

3-3-8. 바이어스 속도

위치결정 운전 (JOB 운전)에서의 시동·정지의 초기 및 최종단계에서 부가되는 속도를 설정합니다.

속 도 ↑

0

이동속도

時間 →

설정속도

바이어스 속도

주 의

3-3-9. 보간속도 지정

축 모드를 동시축(보간축)으로 지정한 축은, 위치결정점 데이터의【보간 속도】로 지정한 속도에 따라 이

동하는데, 그때의 이동속도 제어방식을 지정합니다.

▲

▶

▲

▶

장축방향 속도지정의

경우에는 이동거리가

긴 축의 축방향 속도

가 됩니다.

지정속도
X축

Y축

지정속도

궤적속도 지정의 경우는, 각 축

을 Vector 합성한 실제의 진행

향의 이동속도가 됩니다.

Y축

X축

지
정
속
도

지정속도

● 장축방향 속도지정 ● 궤적속도 지정



● 백러쉬 보정은 보간동작(동시축 모드에서 직선보간, 원호보간)의 경우에는 무효가 되므로 주의하십

시요.

● 백러쉬 보정의 기능을 시킬 경우에는, 필히 기계 원점복귀를 실행해 주십시오,

백 러쉬 보정

※ 【위치결정 완료】신호는 위치결정 동작패턴의 C점(속행점), P점(통과점), E점(종료점)에서 출력됩니다.

S점(원호 보간점)에서는 출력되지 않습니다.

3-3-10. 백러쉬 보정 (Back-Rush)

볼 스크류나 감속기의 GAP(백러쉬) 보정값 설정입니다.

백러쉬 보정에 데이타를 설정하면, 위치결정의 이송방향이 정회전에서 역회전으로 바뀌는 (또는 그 반

대) 순간에 백러쉬 보정 설정데이터 값 만큼의 여분에 펄스가 출력되고 기계적인 백러쉬를 제거 합니다

주 의

3-3-11. 오차 보정

환산단위를 설정한 위치결정 시스템에 있어서 감속비나 볼스크류의 피치 오차등의 원인으로 지령치와

실제 이송량이 차이가 나는 경우에 오차보정을 설정합니다.

보정치는 100 mm, 100 inch, 100 degree당 오차량을 설정합니다. 예를들면, 오차 보정치를 "0"으로

설정한 위치결정 장치에서 이동량 50 mm를 지령한 실제의 이동량(실측치)이 50.05가 되었다면 아래와 같은

결과가 됩니다.

오차 보정 ＝（５０.０５－５０）ｘ
１００ｍｍ

５０ｍｍ
＝　０．１ｍｍ

● 오차보정치를 구할 경우는, 백러쉬에 영향을 받지않도록 측정방향과 같은방향으로 일단 위치결정하고

구동계의 GAP을 제거하고나서 측정하십시오.

주 의

3-3-12. 완료 시간

펄스 출력을 종료하고 소정의 Dwell Time을 경과한 뒤 출력되는【위치결정 완료】신호의 출력시간을

설정합니다.

C 점 C 점
P 점

E 점

위치결정 완료접점

이동 속도
DWELL TIME

보정량의 여분만큼

펄스 출력을 합니다

실제 이동량 ＝ 지령 이동량

＋ 백 러쉬 보정량



▽▼

테이블

1000 PLS

기계원점 위치
WORK 가공 원점
（소프트 원점）

모 터

기계 원점복귀

파라메터의 "복귀 어드레스"에

-1000PLS를 설정한 경우 기계

원점복귀의 완료위치에서 위치

결정 유니트의 현재 위치에

-1000PLS가 SET 됩니다．

3-3-13. 복귀 방향
기계원점 복귀를 수행할 방향을 지정합니다. 이 항목의 설정에 따라 기계원점 복귀를 지령한 축의 펄스

출력 방향(회전방향)과 원점센서의 근점도그의 접근(Approach)방향이 결정됩니다.

소프트 원점복귀의 경우는, 자동적으로 어드레스 ０（좌표치 ０）방향으로 축이 이동합니다.

아래 그림은 원점복귀 정지방법을【근점도그 ON】으로 설정한 경우의 예입니다.

근접 입력

속 도

원점 입력

근점 도그

▼

정
지

↑

원점

(엔코더 Z상)

개
시
점

↑－ 리미트입력 ＋ 리미트입력

N

정
지

↑

▼

P

P : 파라메터의 복귀 방향 설정이 (＋) 방향일 경우　

　　원점 복귀가 지령되면 파라메터에서 지정한 원점 근접입력에 따라 SEARCH 방향(+)부터 접근

　 　하여 원점(Z상)에서 정지합니다.

N : 파라메터의 복귀 방향 설정이 (-) 방향일 경우

3-3-14. 복귀위치 어드레스
기계 원점복귀를 완료한 위치(원점 위치)의 옵셋을 설정합니다. 【원점복귀 완료위치】신호가 ON 될때

설정됩니다. 워크(Work)의 제로위치와 기계원점의 거리를 설정하고 프로그램 작성시 좌표계의 통일이

나 원점위치의 틈(오차) 흡수에 편리합니다.

－ ← 위치 → ＋

①
②

기계 원점복귀의 완료에서

WORK 가공원점의 좌표치가

ZERO가 됩니다.(소프트원점 0)



3-3-15. 복귀·JOG 고속
기계원점 복귀의 기동시, 이 항목으로 설정한【복귀·JOG고속】스피드로 원점 SEARCH를 하며, 원점근접

입력(근점 도그)이 ON 하면 저속으로 감속하고 최초의 원점입력에서 정지합니다.

소프트 원점복귀의 경우도【복귀·JOG고속】스피드로 원점 복귀합니다 .

또한 티칭 유니트를 사용한 JOG 운전시의 KEY로 선택된 JOG 고속모드도, 이 항목의 속도로 설정됩니다.

아래 그림은 원점복귀 정지방법을【근접도그 ON】으로 설정한 경우의 예 입니다.

HIGH
LOW

이동 속도

원점 근접 SW'

원점 신호
(엔코더 Z상의 경우)

원점복귀 완료접점

위치결정 시동접점

시동완료 접점

복귀·JOG 고속

복귀·JOG 저속

3-3-16. 복귀·JOG 저속

기계원점 복귀의 기동시는 복귀스타트와 동시에 원점 근접입력(근점도그)이 ON 하면, 이 항목으로

설정한【복귀·JOG저속】으로 감속하고 최초의 원점입력에서 정지합니다.

또한 티칭 유니트를 사용한 JOG 운전시의 KEY로 선택되는 JOG 저속모드도 이 항목의 속도로

설정됩니다.

HIGH
LOW



● 원점 복귀의 경우

※ 위치결정 운전시의 가감속 시간은 위치결정점 데이터에서 설정합니다.

위치결정 기동방식은 파라메터 설정에 따라 아래의 기동방법을 선택할 수 있습니다.

● JOG 운전이나 Endless 운전을 실행 할 경우는 디폴트 값의【통상기동】으로는 구축하지 않지만,

PLC의 LADDER 프로그램으로 원점복귀 미완료시에 위치결정 스타트 신호의 인터록을 갖고하지 않을

경우, 안전을 위해서【통상복귀후 기동】으로 설정하여 주십시요.

3-3-17. 가감속 시간

원점복귀와 JOG운전의 가속시간과 감속시간을 설정합니다. 가속시간은 동작 개시부터 설정속도에

도달하는데까지 걸리는 시간이며, 감속시간은 동작의 종료부터 설정된 속도로 마칠때까지 걸리는 시간

입니다. 시간이 짧으면 모터의 상승과 하강이 빠를 수 있게 되지만, 이때는 정지시의 진동이나 서보

드라이브에 과전류가 발생할 경우가 생길수 있으므로 드라이브나 모터의 특성이나 구동계의 강성에 맞게

설정하여 주십시요.

↑속도

時間 →

가속시간 감속시간

복귀·JOG고속

설정한 가감속시간과 실제의 가감속시간은 차이가 있습니다.

● JOG운전의 경우

↑속도

→

속도 제한치

설정한 가감속시간과 실제의 가감속시간은 차이가 있습니다.

JOG 속도
실제 가속시간

설정 가감속시간

3-3-18. 기동 방법

1 : 통상복귀후 기동

위치결정 시동지령을 받고나서 펄스출력이 나올때까지의 내부 처리시간이 상기

의 "0", "1" 의 통상모드보다 짧고 보다 고속의 기동을 수행할 수 있읍니다.

(기동 시간 15 msec ).

※ 고속기동을 실행할 경우는 실행에 앞서 [3:테스트모드]에서 위치결정을

시동하여 데이터의 체크를 수행할 필요가 있읍니다.

고속 동을 실행하는 프로그램의 데이터 CHECK를 수행합니다 .

이 모드에서 위치결정을 시동할 경우는 펄스는 출력되지 않고 데이터 CHECK만

수행합니다.

테스트체크 완료접점은 E점 데이터를 실행한 후에 출력합니다.

항 목 사 양

0 : 통상 기동 기계원점 복귀가 미완료 되어도 기동이 가능함

기계원점 복귀없이는 기동이 불가능함

2 : 고속 기동

3 : 테스트

주 의

時間



3-3-19. 원점복귀 정지방법

기계 원점 복귀에는 아래 3종류에서 선택할 수 있읍니다.

① 근점도그 ON : 근접입력 ON으로 감속하고, 최초의 원점(Z상)에서 정지.

근접 입력

속 도

원점 입력

근점 도그

근접 입력 범위내에서 원점이 발견되지 않

을경우, 근접 입력 OFF에서 감속 정지하고

고속으로 반전하는 동작을 반복합니다 .

근점도그

반 복

② 근점도그 OFF : 근접입력 ON으로 감속하고, 입력 OFF후, 최초의 원점(Z상)에서 정지.

근접 입력

근점도그

③ 근점도그 ON /OFF : 근접입력 ON으로 감속하고, 입력 OFF로 정지.

근접 입력 근점도그

속 도

원점 입력

속 도



※ 입력 LED의 설명

I/F 논리 설정시의 기준이 되는 입력 LED란 위치결정 유니트내의 외부 인터페이스용 포토 커풀러

내의 LED 부분을 가리킵니다. 이것은 접속방법이나 취급하는 입력전압의 레벨의 차이에 따라 단순

하게 【입력 ON】이나【입력 HI】등의 표기로는 입력상태를 정확히 표시할 수 없기 때문입니다.

여기에서 입력 LED ON 이란 포토 커풀러의 LED에 전기가 흐르는 상태이고 입력 LED OFF 란

것은 포토 커풀러의 LED에 전류가 흐르지 않는 상태를 표시 합니다.

▼

○

○○○

＋24V 위치결정유니트 I/O

(예) 입력 LED ON의 상태

▼

○

○

○○

＋24V 위치결정유니트 I/O

3-3-20. I/F 논리

위치 결정 유니트와 서보 드라이브와의 입출력 인터페이스 논리(사양)를 비트 단위로 설정합니다.

접속할 서보 드라이브의 사양이나 입력 SW의 a접점, b접점의 차이를 맞추기 위하여 각 논리를

"0"이나 "1"로 설정하여 주십시오.

주의) SETTTING 값이 맞지 않으면 에러코드 60, 64번이 나타납니다 

Pulse 출력 Mode
CW＋CCW 설정시

0 : 위치＋ 방향이동에서도
지령 1에서 펄스 출력

1 : 위치＋방향이동에서도
지령 1에서 펄스 출력

Pulse 출력 Mode
Pulse＋SGN 설정시

0 : 위치＋ 방향이동에서
지령 2(SIGN 출력) ON

1 : 위치＋ 방향이동에서
지령 2(SIGN 출력) OFF

0 : CLEAR시 ON

1 : CLEAR시 OFF

0 : 입력 신호가 "L"로 되면 드라이브 이상 신호로 인식

1 : 입력 신호가 "H"로 되면 드라이브 이상 신호로 인식

0 : 입력 LED ON으로 원점근접.

1 : 입력 LED OFF로 원점근접.

0 : 입력 신호가 "L"로 되면 리미트 오버 신호로 인식합니다.

1 : 입력 신호가 "H"로 되면 리미트 오버 신호로 인식합니다.

미사용
출력 방향

0 0 0 0 0 0 0 0

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0

편차카운터 클리어

드라이브 이상

원점 근접

리미트 오버

원 점 0 : 입력 신호가 "L"로 되면 원점 신호로 인식합니다.

1 : 입력 신호가 "H"로 되면 원점 신호로 인식합니다.



이 장에서는【제3장 데이터 해설】에서 설명했던 위치결정점 데이터와 파라메터의 전송

방법에 대해서 설명합니다.

그러한 수치 데이터의 CPU와의 전송은, 위치결정 유니트 내부의 공유메모리를 통하여 이

루어집니다. CPU 유니트에서 공유 메모리로의 데이터 전송은 Ｆ１５０（ＲＥＡＤ）·

Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령을 사용하고, 위치결정점 데이터나 파라메터등 위치결정 유니트의

시스템 메모리에 저장되어 있는 데이터는 [전송블럭 No]와 [I/O 접점]을 사용합니다.

※ 특히, 파라메타 설정은 래더 프로그램으로 작성하여 POWER ON시 자동으로 전송되게

해 주십시오. (파라메타를 티칭유니트로 설정하면 에러의 원인이 되기도 합니다.)

제 4장

데이타 전송

4-1 공유 메모리 설명
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CPU 유니트에서 위치결정 유니트의 시스템 메모리로

또는, 시스템 메모리에서 CPU 유니트로는 직접 데

이터를 READ/ WITE 할수 없으므로 이들간의 데이터

전송(주고받음)은 위치결정 유니트내의 공유 메모리

를 통하여 이루어 집니다.

이 공유 메모리는 CPU 유니트에도 위치결정 유니트의

시스템 메모리에도 데이터를 READ/　WRITE 할 수 있

으므로 상호 데이터 전송에 있어서 중요한 역할을 수

행합니다．

데이터 READ

데이터 WRT

F 150 (READ)

F 151 (WRT)

CPU와 공유 메모리간의　데

이터 전송은 F 150·F 151

명령으로 실행합니다.

CPU UNIT 위치결정 유니트

4-1-1. 공유메모리의 역활

I/O

시스템 OS 에리어 ※

에러 코드 ( Z 축 )

에러 코드 ( Y 축 )

에러 코드 ( X 축 )

현재 위치 어드레스 (Z 축)

현재 위치 어드레스 (Y 축)

현재 위치 어드레스 (X 축)

현재 위치 변경어드레스 (Z 축)

현재 위치 변경어드레스 (Y 축)

현재 위치 변경어드레스 (X 축)

전송 블럭 No.

JOG 속도 ( Z 축 )

보조출력 (JOB 3)

JOG 속도 ( Y 축 )

JOG 속도 ( X 축 )

보조출력 (JOB 2)

시동No. (JOB 3)

보조출력 (JOB 1)

시동No. (JOB 2)

시동No. (JOB 1)

파라메타 ( Z 축 )

위치결정점 데이타 (Z 축)
10点分

파라메타 ( Y 축 )

위치결정점 데이타 (Y 축)
10点分

파라메타 ( X 축 )

위치결정점 데이타 (X 축)
10点分

공유 메모리

데이터 READ

데이터 WRT

READ 전송접점

( Y 21 ) ＯＮ　

WRT 전송접점

( Y 22 ) ＯＮ

※ 주 의
CPU 유니트에서 공유

메모리의 시스템 OS

AREA에는 ACCESS

하지 마십시오.

I/O 에리어

데이터

레지스터

(DT) etc.

4-1. 공유 메모리 설명

실
행

에
리
어

시스템 메모리

실
행

에
리
어

실
행

에
리
어

400
.
.
.
.
.
.
.
.
1

데이타
Ｘ

Ｙ

Ｚ

파라메타
Ｘ

Ｙ

Ｚ

Ｘ

Ｙ

Ｚ

현재위치
변경　
어드레스

공유 메모리와 시스템 메모리

간의 데이터 전송은， WRT 전

송 접점,　READ 전송 접점의

I/O명령으로 실행합니다．

아래의 데이터는 실행 데이터로써 공유 메모리내의

데이터를 사용합니다. CPU 유니트로 부터는 F 150
·F151 명령으로 데이터의 READ·WRITE를 실행합니
다.

- 시동 NO. - 보조 출력

- JOG 속도 - 전송블럭 No.

- 현재 위치 어드레스 - 에러 코드

아래의 데이터는 시스템 메모리의 데이터를 실행 데이

터로서 사용합니다. 이를 위해 CPU 유니트와 공유 메

모리 사이는 F 150·F 151 명령으로, 공유 메모리와

시스템 메모리 사이는 [WRT 전송]과 [READ 전송]접점

으로 데이터의 전송을 실행합니다.

- 위치결정점 데이터 - 파라메터

- 현재 위치변경 어드레스

4-1-2. 공유메모리의 데이타 취급

● 실행데이타 ● 버퍼 데이타 (상기 공유메모리 도표에서 網친 부분)



H09B

(R): READ 출력
(W): WRITE 입력
(R/W):READ.WRITE 입출력

위치결정점 데이터 (X,Y,Z)
는 10점분을 1 블럭으로서
R/ W 합니다.

현재위치 변경어드레스, 파라메터, 위치결정점 데이터의 각 데이터(상기 공유메모리 도표중 망을 친 부분)는

전송 블럭 No.에 WRITE한 데이터에 따라 [READ 전송]접점과 [WIT 전송]접점의 ON/ OFF의 지령으로 시스템

메모리와의 READ/ WRITE를 실행합니다.

수치 전송은 파라메터 (READ·WRITE), 위치결정점

데이터(READ·WRITE), 현재 위치변경 어드레스(WR

ITE), 시동 No.(WRITE), 보조 출력(READ),

JOG 속도(READ·WRITE), 전송블럭 No.(WRITE),

현재위치 어드레스 (READ), 에러 코드(READ·WRITE)

가 있습니다.

4-1-3. 수치데이타의 전송

시스템 OS 에리어

에러 코드 ( Z 축 ) (R/ W)

에러 코드 ( Y 축 ) (R/ W)

에러 코드 ( X 축 ) (R/ W)

현재 위치 어드레스 (Z 축) (R)

현재 위치 어드레스 (Y 축) (R)

현재 위치 어드레스 (X 축) (R)

현재위치 변경어드레스 (Z 축) (W)

현재위치 변경어드레스 (Y 축) (W)

현재위치 변경어드레스 (X 축) (W)

전송 블럭 No.(W)

JOG 속도 ( Z 축 ) (R/ W)

보조출력 (JOB 3) (R)

JOG 속도 ( Y 축 ) (R/ W)

JOG 속도 ( X 축 ) (R/ W)

보조출력 (JOB 2) (R)

시동No. (JOB 3) (W)

보조출력 (JOB 1) (R)

시동No. (JOB 2) (W)

시동No. (JOB 1) (W)

파라메타 ( Z 축 ) (R/ W)

위치결정점 데이타 (Z 축) (R/ W)
10点分

파라메타 ( Y 축 ) (R/ W)

위치결정점 데이타 (Y 축) (R/ W)
10点分

파라메타 ( X 축 ) (R/ W)

위치결정점 데이타 (X 축) (R/ W)
10点分

공유 메모리

(R) : READ

(W) : WRITE

(R/W) : READ·WRITE

기동 방법

I/F 논리

보간 속도

축 모드

원점 복귀 정지 방법

가감속 시간

복귀·JOG 저속

복귀·JOG 고속

복귀위치 어드레스

복귀 방향

완료 시간

오차 보정

백러쉬 보정

바이어스 속도

소프트 리미트 －

소프트 리미트 ＋

속도 제한치

환산 단위

단위 설정

펄스 출력 모드

파라메타

H09A

H099

H098

H097

H096

H094

H092

H090

H08F

H08E

H08C

H08B

H089

H087

H085

H083

H082

H081

H080

H076

위치결정점 데이타

H075

H074

H073

H071

H06E

H06C

보간 속도

보조 출력

Dwell Time

가감속 시간

축속도

이동량

위치결정 패턴

H00A

H009

H008

H007

H005

H002

H000

보간 속도

보조 출력

Dwell Time

가감속 시간

축속도

이동량

위치결정 패턴

데이터 NO.10

데이터 No.2∼9

데이터 NO.1

H3FF

H3F0

H32A

H329

H324

H322

H320

H328

H31D

H31B

H319

H318

H314

H312

H310

H30A

H309

H308

H302

H301

H300

H296
H280

H275

H200

H196
H180

H175

H100

H09B
H080

H077

H000

● 위치결정 유니트의 어느 축이라도 운전중(펄스출력중)인 경우, 시스템 메모리와의 데이터 전송은 할수

없습니다. 운전 완료(펄스출력 완료)후에 데이터 전송을 수행하여 주십시요.

주 의



응용 명령 (F150·F151)

CPU 유니트와 위치결정 유니트(공유 메모리)의 수치

데이터의 전송은, 응용 명령 Ｆ１５０（ＲＥＡＤ）

과 Ｆ１５１（ＷＲＴ）를 사용하여　실행합니다.

F 150·F 151 명령은 전송원이나 전송처의 데이터

어드레스나 다른 고기능 유니트(위치 결정 유니트)

의 슬롯을 자유롭게 설정할 수 있으므로 복수의 유

니트를 사용한 다축제어 시스템에서 데이터 전송을 수

행할 경우에도 CPU 유니트에는 부담을 주지 않고 유연

하게 대응할 수 있읍니다.

수치의 전송에는 【위치결정점 데이터 전송】,【파라

메터 전송】,【시동 NO.WRT】,【보조출력 데이타 REA

D】,【JOG 속도 WRT】,【전송블럭 No.WRT】,【현재

위치 변경】,【현재위치 READ】,【에러코드 READ】가

있습니다.

4-2-1. F150·F151 명령의 개요

4-2. CPU 유니트와 공유메모리의 수치 데이터전송

■ F150 (RAED)

( DF ) [ F150 READ, K0 , H 320 , K2 , DT 20 ]

데이터 저장 레지스터
선두어드레스

READ할 워드수

READ할 공유메모리의 선두어드레스

READ할 위치결정 유니트의 슬롯번호

F150 (RAED) 위치결정 유니트

데이터

상기 프로그램은 "0"번 슬롯에 장착되어

있는 위치결정 유니트 공유메모리의 H320

어드레스부터 2 워드분의 데이터를 읽어

CPU 유니트의 DT 20, DT21에 저장하는 프

로그램입니다.(X축의 현재 위치 어드레스)

기동조건

CPU

유니트

공유

메모리

시스템

메모리

■ F151 (WRT)

( DF ) [ F151 WRT, K0 , DT10 , K3 , H 2 ]

WRITE 해 넣을 위치결정 유니트의 슬롯번호

F151 (WRT) 위치결정 유니트

상기 프로그램은 CPU 유니트의 DT 10에서
3 워드분의 데이터(DT10∼DT12)를, "0"번
슬롯에 장착되어 있는 위치결정 유니트 공

유메모리의 H2∼H4 어드레스에 써 넣습니
다.
(X축의 위치결정점 데이터 No.1의 이동량)

기동조건

데이터

전송원 데이터 레지스터(DT)의 어드레스

WRITE할 전송 워드수

데이터를 WRITE해 넣을 공유
메모리의 선두 어드레스

공유

메모리

시스템

메모리

CPU

유니트



■ F150 (RAED) : 고기능 유니트에서 데이터 READ

S1에서 지정한 고기능 I/O 유니트내의 메모리를 S2에서 지정한 어드레스를 선두로 n 워드 분을

READ하여 D로 지정된 에리어에 저장합니다

S1 : 고기능 I/O 유니트의 슬롯번호

S2 : 고기능 I/O 유니트의 공유메모리에서 READ할 선두 어드레스
(워드 어드레스)

n : READ할 워드 수

D : READ한 데이터를 CPU 유니트내부에 저장할 오퍼랜드의 선두에리어 번호

[ F150 READ, S1 , S2 , n , D ]

WX WY WR WL SV EV DT Ld FL IX IY K

Word 단위 정 수
인덱스

수식

: 사용가능

S1

S2

H

n

D

설정치명 령

READ

처리 단위

오퍼랜드로 지정가능한 에리어

스텝수

9

■ F151 (WRT) : 고기능유니트로 데이터 WRITE

S1으로 지정된 고기능 I/O 유니트내에 S2로 지정한 CPU 유니트의 오퍼랜드부터 n워드분 데이타

를 고기능 I/O 유니트내의 D 어드레스부터 WRITE 합니다.

S1 : 고기능 I/O 유니트의 슬롯번호

S2 : WRITE할 CPU 유니트 내부의 선두 오퍼랜드

n : WRITE할 워드 수

D : 고기능 I/O 유니트에 WRITE될 어드레스 번호

[ F151 WRT , S1 , S2 , n , D ]

WX WY WR WL SV EV DT Ld FL IX IY K

Word 단위 정 수
인덱스

수식

: 사용가능

S1

S2

H

n

D

설정치명 령

WRT

처리 단위

오퍼랜드로 지정가능한 에리어

스텝수

9



공유 메모리와 시스템 메모리간의 데이터 전송

의 타이밍은, CPU 유니트에서의 【READ 전송

】과 【WRT 전송】의 I/O접점의 ON/ OFF로

수행합니다.

● 위치결정 유니트의 각축이 운전중(펄스 출력중)인 경우에는 시스템 메모리와의 데이터전송은 할 수 없습

니다. 운전 완료(펄스출력 완료)후에 데이터전송을 수행하여 주십시요.

수치 데이터의 전송중에서 【위치결정점 데이터 전

송】,【파라메터 전송】,【현재 위치변경】은 공유

메모리를 통하여 위치결정 유니트의 시스템 메모리

로 데이타를 저장할 필요가 있습니다.

위치결정 유니트내의 공유 메모리와 시스템 메모리

와의 데이터 전송은【전송블럭 NO.】와 I/O접점을

조합하여 실행합니다.

【전송블럭 NO.】와 I/O접점의 조합은 【전송블럭 NO

.】로 시스템 메모리의 데이터 저장처를 지정하고

【READ 전송】접점과【WIT 전송】접점의 ON/OFF로

데이터 전송을 실행합니다. 또한, 블럭 NO.를 41~47

로 설정하면 현재위치의 변경을 수행할 수 있습니다.

CPU UNIT
위치결정 유니트

4-3-1. 전송블럭의 개요

4-3. 공유메모리와 시스템 메모리의 수치 데이터 전송

데이타

레지스타

(DT)

I/O 접점

전송
블럭 NO.

위치결정점
데이타

(10점분)

I/O 에리어

Ｆ１５０（ＲＥＡＤ）
Ｆ１５１（ＷＲＴ）

READ, WRITE

공유 메모리 시스템 메모리

· 파라메타

· 현재위치

위치결정점
데이타 1∼10

위치결정점
데이타 11∼20

위치결정점
데이타 21∼30

.

.

.

.

위치결정점
데이타 391∼400

전송블럭 NO＝２

NO＝40

(전송블럭 No에 따라
송신처가 바뀐다.)

CPU와 공유 메모리간의　데

이터 전송은 F 150·F 151

명령으로 실행합니다.

위치결정
점데이타
(1∼400)

■ 전송블럭 NO. 와 데이터 내용 (공유메모리 어드레스 H 318)

0 파라메터 (X,Y,Z)

위치 결정점 데이터 NO 1~10(X,Y,Z)

위치 결정점 데이터 NO 11~20(X,Y,Z)

위치 결정점 데이터 NO 21~30(X,Y,Z)

.

.

.

위치결정점 데이터 NO 381~390(X,Y,Z)

위치결정점 데이터 NO 391~400(X,Y,Z)

X축 현재 위치 변경

Y축 현재 위치 변경

X,Y축 현재 위치 변경

Z축 현재 위치 변경

Z,X축 현재 위치 변경

Z,Y축 현재 위치 변경

Z,Y,X축 현재 위치 변경

.

.

.

1

2

3

39

41

42

43

44

45

46

47

40

전송블럭 NO. 전송처와 제어의 내용 READ/ WRITE

Ｒ／Ｗ

Ｒ／Ｗ

Ｒ／Ｗ

Ｒ／Ｗ

.

.

.

Ｒ／Ｗ

Ｒ／Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

주 의



(1) 파라메터의 전송

파라메터를 전송할 경우에는 전송블럭 NO.에 "0"을 설정하십시요

시스템 메모리내의 파라메터 데이터를 공유 메모리로 READ할 경우는【READ 전송】접점을 ON하고,

파라메터의 데이터를 공유 메모리에서 시스템 메모리로 WRITE할 경우는 【WRT 전송】접점을 ON

시켜 주십시요.

현재 값을 부분적으로 변경할 경우는 파라메터를 일단 공유 메모리로 READ하여 필요한 부분을

변경한 후, 다시 시스템 메모리로 WRITE하는 순서로 하는것는 것이 편리합니다.

(2) 위치결정점 데이터의 전송

공유 메모리의 위치 결정점 데이터 에리어에는 X,Y,Z축 각각 10점씩 밖에 없으므로 시스템 메모리

와의 위치결정점 데이터의 전송은, 전송블럭 NO.에 1~40까지의 정수를 설정하여 10점 단위로 수행

합니다.

위치결정점 데이터를 부분적으로 변경하고자 할 경우는 변경하고자 하는 데이터가 포함되어 있는

10점분을 일단 공유 메모리로 READ하여 필요한 부분을 변경한 뒤에, 다시 시스템 메모리로 WRITE

하는 순서로 수행하면 수고를 덜 수 있습니다.

(3) 현재위치 데이터의 변경

시스템 메모리의 현재 위치를 변경할 경우는 변경할 축에 맞추어 전송블럭 NO.에 41~47 을 설정

하고 공유 메모리의 각 현재위치 변경 어드레스에 변경값을 설정한 후【READ 전송접점】을 ON하여

주십시요.

현재 위치의 READ는 전송블럭 NO.의 설정은 필요없고 공유 메모리의 현재위치 어드레스에서

F 150(READ)명령만을 이용하여 CPU 유니트로 READ할 수 있습니다.

4-3-2. 항목별 데이터 전송방법

앞 페이지 내용에 대해서 다시 한번 설명드리겠습니다

1) 전송블럭 No. (공유 메모리 H318 - 95페이지 공유 메모리 MAP을 참조하십시오- )에 숫자 “0”을

F151(WRT)명령으로 전송하게되면 위치결정 유니트의 파라메터를 READ하거나 WRITE할수 있게됩니다

만약 전송 블럭 NO에 숫자“1”을 WRITE하게되면 위치결정점 데이터를 NO 1번부터 NO 10번까지

READ하거나 WRITE할 수 있습니다

2) 위치결정점 데이터 NO 31번부터 NO 40번까지를 READ하거나 WRITE하고 싶으면 전송블럭 No. H318에

“4”을 WRITE 전송하면 됩니다

3) 위치결정점 데이터 NO 131번부터 NO 140번까지를 READ하거나 WRITE하고 싶으면 전송블럭 No. H318에

“14”을 WRITE 전송하면 됩니다

4) 위치결정점 데이터 NO 231번부터 NO 240번까지를 READ하거나 WRITE하고 싶으면 전송블럭 No. H318에

“24”을 WRITE 전송하면 됩니다

- 만약 X축 위치결정점 데이터의 현재위치값을 변경하고 싶으면 전송블럭 No. H318에“41”을 WRITE

전송하면 됩니다

- 만약 X.Y.Z.축 위치결정점 데이터의 현재위치값을 동시에 변경하고 싶으면 전송블럭 No. H318에

“47”을 WRITE 전송하면 됩니다.

 참고 사항 



CPU 유니트의 래더 프로그램에서 시동접점을 ON하고, 시동 완료후에 위치결정 유니트에서 돌아오는 시동

완료 접점의 입력으로 시동접점을 OFF시키는 Handshake를 수행합니다.

(DF) [ ]

기동조건

시동(전송)

자기 유지형 접점

시동(전송)시동완료 (전송완료)

[ 보조출력 코드 READ 처리 ]

【위치결정 시동】접점의 ON/ OFF나【위치결정 완료】신호의 READ등, CPU 유니트에서의 위치결정 유니트

의 I/O 제어는 X·Y접점을 이용하여 수행합니다. 위치결정 유니트의 X·Y접점에는 위치결정 유니트의

기동이나 수치 데이터의 전송, 위치결정 시동·정지, 원점복귀 시동, JOG 시동, 보조출력 ON/ OFF등이

있습니다. 또한 위치결정 유니트의 I/O 제어방법은 각 접점의 사양이나 용도에 따라 아래그림과 같이

3종류의 제어방법이 있읍니다.

4-4-1. CPU 유니트에서의 I/O 접점 제어

4-4. 데이터 전송 기본 프로그램

(1) 위치결정 시동, 원점복귀 시동, READ 전송, WRT 전송

동작이 연속으로 진행시키는 중에만 접점이 ON 됩니다.

(2) PLC 준비완료, 정회전 JOG, 역회전 JOG

[ ]

기동조건 출력

보조출력을 처리한 다음의 STEP에서 곧바로 OFF 합니다.

(3) 보조 출력

[ ]

보조출력 OFF

보조출력 ON

보조출력 ON



위치결정 유니트에는 통상의 I/O 유니트와 같이 마더보드에 장작된 슬롯의 위치에 따라 I/O 접점번호가

자동적으로 할당됩니다. 이들 I/O 접점번호들은 아래 도표와 같이 위치결정에 필요한 기능이 설정되고

,그 접점을 LADDER 프로그램으로 ON/OFF하여 원점복귀나 위치결정의 시동, JOG 운전등을 간단하게 지령

시킬수가 있습니다. 또한, 위치결정 유니트에서의 완료신호등과의 Handshake로 확실한 위치결정 제어

를 실행할 수 있습니다.

■ 입출력 접점 일람

X

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

X8

X9

XA

XB

XC

XD

XE

XF

X10

X11

X12

X13

X14

X15

X16

X17

X18

X19

X1A

X1B

X1C

X1D

X1E

X1F

入力 (위치결정 유니트 --> PLC CPU)

위치결정 준비 완료

에러 검출

RUN(OFF)/ LOCAL(ON)

READ 전송완료

WRT 전송완료

JOB 1 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

X 축 원점복귀 완료

JOB 1 BUSY

JOB 1 시동 완료

JOB 1 보조출력 ON

JOB 2 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

Y 축 원점복귀 완료

JOB 2 BUSY

JOB 2 시동완료

JOB 2 보조출력 ON

JOB 3 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

Z 축 원점복귀 완료

JOB 3 BUSY

JOB 3 시동완료

JOB 3 보조출력 ON

出力 (PLC CPU--> 위치결정 유니트)

PLC 준비 완료

READ 전송(시스템 → 공유 메모리)

WRT 전송 (공유 메모리 → 시스템)

JOB 1 시동

X 축 기계원점 복귀 시동

X 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 1 정지

X 축 정회전 JOG

X 축 역회전 JOG

JOB 1 보조출력 OFF

JOB 2 시동

Y 축 기계원점 복귀 시동

Y 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 2 정지

Y 축 정회전 JOG

Y 축 역회전 JOG

JOB 2 보조출력 OFF

JOB 3 시동

Z 축 기계원점 복귀 시동

Z 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 3 정지

Z 축 정회전 JOG

Z 축 역회전 JOG

JOB 3 보조출력 OFF

Y

Y20

Y21

Y22

Y23

Y24

Y25

Y26

Y27

Y28

Y29

Y2A

Y2B

Y2C

Y2D

Y2E

Y2F

Y30

Y31

Y32

Y33

Y34

Y35

Y36

Y37

Y38

Y39

Y3A

Y3B

Y3C

Y3D

Y3E

Y3F

※ 상기 어드레스는 기본 마더보드의 슬롯 "0"에 3축 유니트를 실장한 경우의 접점 번호입니다.

1축 유니트인 경우는 입력 16점(X0∼XF), 출력 16점(Y10∼Y1F)으로 됩니다.

※ 상기에서 PLC란 말은 여기에서 PLC CPU 유니트를 나타냅니다.

● 참조 : 자세한 내용은 「6-1. I/O 접점 데이타」를 참조하여 주십시요



CPU 유니트에서 상기 데이터를 READ/ WRT는 F150(READ)·F151(WRT) 명령을 사용하여 수행 합니다.

이들 데이터는 공유 메모리의 데이터가 실행 데이터가 되므로 위치결정 유니트의 시스템 메모리와의
송수신은 불필요합니다.

4-4-2. 수치전송의 기본 프로그램

(1) 시동 No. Write, 보조 출력코드 Read, JOG속도 Write,

전송블럭 No. Write, 현재위치 Read, 에러코드 Read

■ F151 (WRT) 프로그램예 ..........데이타 Write

( DF ) [ F151 WRT, K0 , DT50 , K1 , H 300 ]

시스템

메모리
공유

메모리
CPU

유니트

위치결정 유니트

상기 프로그램은 CPU 유니트의 DT 50에서 1 워드분의 데이터(DT50)

를 "0"번 슬롯에 장착되어 있는 위치결정 유니트 공유메모리의 H300

어드레스에 써 넣읍니다. (X축의 시동 No.설정)

기동조건

데이터

■ F150 (RAED) 프로그램예 ...........데이타 Read

( DF ) [ F150 READ, K0 , H 308 , K1 , DT 40 ]

시스템

메모리
공유

메모리
CPU

유니트

위치결정 유니트

데이터

기동조건

상기 프로그램은 "0"번 슬롯에 장착되어 있는 위치결정 유니트 공유메

모리의 H308 어드레스 1 워드분의 데이터를 읽어내어, CPU 유니트의
DT 40에 저장하는 프로그램입니다. (X축의 보조출력 데이타)



응용 명령의 Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령과 【READ 전송】접점을 사용하여 수치 데이터를 시스템 메모리에서

공유 메모리로 READ 합니다

READ 전송접점을 ON하고

파라메터를 공유 메모리

로 READ한다.

CPU 유니트와 공유 메모리와의 데이터 전송은 Ｆ１５０（ＲＥＡＤ）·Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령을 이용

하며 공유 메모리와 시스템 메모리와의 데이터 전송은【READ 전송】접점과 【WRT 전송】접점의 I/O

조작으로 수행합니다．이 경우에 공유 메모리는 일시적으로 데이터를 저장하는 버퍼로서 사용됩니다.

(2) 파라메터 전송, 위치결정점 데이터 전송, 현재위치 변경

<파라메터 READ 순서>

( DF ) [ F0 MV , K0 , DT0 ]

[ F151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 318 ]

시스템

메모리
공유

메모리
CPU

유니트

위치결정 유니트

상기 프로그램은 CPU 유니트의 DT 0에 저장되어 있는 정수 「0」를

"0"번 슬롯에 장착되어 있는 위치결정 유니트 공유메모리의 H318

어드레스(전송블럭 No.)에 써 넣읍니다.

데이터

「ＫＯ」

( DF ) [ ]

기동조건

기동조건 READ 전송완료 READ 전송

READ 전송

자기유지용 접점

시스템

메모리
공유

메모리
CPU

유니트

위치결정 유니트

상기 프로그램은 전송블럭 No.로 파라메터를 지정한 후, READ 전송접점
을 ON하면 공유 메모리로 파라메터의 내용이 READ 됩니다.

파라메타
I/O 지령

● F151(WRT) 실행

● READ 전송 I/O 실행

DT 0에 정수 "0"를 저장

공유 메모리의 전송블럭

NO.에리어에 "0"을 WRT

("0"은 파라메터를 지정)



READ 전송접점을 ON하고

시스템 메모리의 No.1∼

No.10의 위치결정점 데이

타를 공유 메모리로 READ

위치결정점 데이터의 부분적인 변경은 시스템 메모리의 현재 데이터를 일단 공유 메모리로 READ하여

필요한 부분을 수정한 뒤, 다시 시스템 메모리로 Write 하는 순서로 해 주십시오.

이 순서로는 WRITE만의 10점분의 모든 데이타를 준비하는 순서보다도 적은 스텝으로 실행할 수 있습니다.

(파라메타 변경도 동일합니다.)

(3) 위치결정점 데이터의 변경순서

( DF ) [ F0 MV , K1 , DT0 ]

[ F151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 318 ]

시스템

메모리
공유

메모리
CPU

유니트

위치결정 유니트

상기 프로그램은 CPU 유니트의 DT 0에 저장되어 있는 정수 「1」을

"0"번 슬롯에 장착되어 있는 위치결정 유니트 공유메모리의 H318

어드레스(전송블럭 No.)에 전송하는 프로그램입니다.

데이터

「Ｋ１」

( DF ) [ ]

기동조건

기동조건 READ 전송완료 READ 전송

READ 전송

자기유지용 접점

시스템

메모리
공유

메모리
CPU

유니트

위치결정 유니트

상기 프로그램은 전송블럭 No.로 전송원을 지정한 후, READ 전송접점을

ON하면 공유 메모리로 위치결정점 데이타가 READ 됩니다.

I/O 지령

● F151(WRT) 실행

● READ 전송 I/O 실행

DT 0에 정수 "1"를 저장

공유 메모리의 전송블럭

NO.에리어에 "1"을 Write

("1"은 위치결정점 데이타

의 No.1∼No.10을 지정)

위치결정점
데이타

다음 페이지에 계속

10점분



WRT 전송접점이 ON되면

공유메모리의 10점분 데이

터가 시스템 메모리로

No.1∼No.10의 위치결정점

데이타로서 WRITE 전송

됩니다

[ F1 DMV , K1000 , DT10 ]

[ F151 WRT, K0 , DT10 , K2 , H 2 ]

시스템

메모리
공유

메모리
CPU

유니트

위치결정 유니트

상기 프로그램은 CPU 유니트의 DT 10, DT 11에 저장되어 있는 정수

「1000」을 "0"번 슬롯에 장착되어 있는 위치결정 유니트의 공유메모리

H2 어드레스(X축 위치결정점 데이타 No.1의 이동량)에 전송합니다.

데이터

「１０００」

[ ]

WRT 전송완료 WRT 전송

자기유지용 접점

WRT 전송접점이 ON하면, 공유 메모리에서 시스템 메모리로 위치결정점 (10점분)

데이타가 Write 전송됩니다.

I/O 지령

● F151(WRT) 실행

● WRT 전송 I/O 실행

변경조건(READ 전송완료의

하강검출) 접점이 ON되면

DT10에 "1000"을 저장한다.

공유 메모리의 X축 이동량

에리어에 "1000"을 Write

(DF /) [ ]

기동조건 변경조건READ 전송완료

기동조건 변경조건

기동조건 변경조건

WRT 전송

※ 주의 : 기동조건(접점)은, 프로그램 처리가 종료될때 까지 ON 되어 있어야 합니다

CPU

유니트

시스템

메모리
공유

메모리
데이터

10점분

위치결정 유니트



이 장에서는 위치결정 유니트를 사용한 위치결정 운전 프로그램에 대하여 설명합니다.

새 유니트를 마더보드에 장착하여, 처음으로 전원을 투입한 상태에서의 위치결정 유니트

의 파라메터 변경이나 위치결정점 데이터의 입력등의 기본적인 조작을 프로그램 예를

들어 설명되어 있읍니다.

제 5장
조작 순서

5-1 위치결정 운전의 준비

5-1-1 위치결정 유니트의 장착........................................

5-1-2 전원 투입시의 주의점...........................................

5-1-3 드라이브, 외부기기의 접속.....................................

5-1-4 프로그래밍 기기의 준비........................................

5-2 파라메터의 설정

5-2-1 파라메터의 READ 방법........................................

5-2-2 파라메터의 WRT 방법..........................................

5-3 위치결정점 데이터의 해설

5-3-1 위치결정점 데이터의 READ 방법............................

5-3-2 위치결정점 데이터의 WRT 방법..............................

5-3-3 위치결정점 데이터의 부분 변경 방법........................

5-4 위치결정 시동 프로그램................................................

5-5 고속기동 프로그램.......................................................

5-6 원점복귀 프로그램.......................................................

5-7 JOG 운전 프로그램.....................................................

5-8 현재위치 READ, 변경 프로그램.....................................

5-9 보조출력 READ, 판정 프로그램.....................................

5-10 에러코드 READ, 해제 프로그램 ..................................

5-11 종합 프로그램...........................................................



● 참고 : 각각의 I/O의 기능에 대해서는「4-1 I/O 접점 데이터」를 참조하여 주십시요.

●위치결정 유니트를 장착한 슬롯 위치가

다르면 위치결정 입출력 I/O접점 번호도

다르게 되므로 주의하여　주십시요.　

●다른슬롯에 장착하여, 앞으로 설명할 프

로그램예를 이용할 경우는, 입출력 I/O

접점번호를 해당슬롯에 맞추어 이용하여

주십시오.

위치결정 유니트는 PLC의 마더보드중 어느 슬롯에도 자유롭게 장착할 수 있습니다.

이 장에서는 "0"슬롯 (CPU의 우측)에 2축 유니트를 장착했다는 것을 전제로 프로그램 설명을 진행합니다.

다른 슬롯에 장착했을 경우에는 위치결정 유니트에 할당되어 있는 입출력 I/O접점의 어드레스가

변하므로 주의하시기 바랍니다.

5-1-1. 위치결정 유니트의 장착

5-1 위치결정 운전의 준비

슬롯 0 슬롯 1 ·······

슬롯 0 I/O 번호의 할당예

입력 X0 ∼X1F

출력 Y20 ∼Y3F

입력
출력
X0 ∼X1F
Y20 ∼Y3F

위치결정 유니트를 부착한 후 처음으로 전원을 투입할 경우는, LED의 표시의 체크나 메모리 클리어가 필

요합니다.

5-1-2. 전원투입시의 주의점

● 참고 : 각각의 I/O의 기능에 대해서는「1-2-3 전원 투입시의 체크」를 참조하여 주십시요.

사용하게될 서보 드라이브나 위치결정 유니트는 「1-2-5 각종 드라이브의 접속예」를 참조하여 결선하여

주십시요. 또한 원점입력이나 리미트 오버등의 신호 커넥타핀의 위치에 대해서는 「1-1-9 외부접속커넥

타」를 참조하여 주십시요.

5-1-3. 드라이브, 외부기기의 접속

슬롯 7

POWER



● 이 장에서는 LADDER 프로그램을 이용한 위치결정 유니트 제어에 대해서 설명합니다.

실제의 위치결정 프로그램의 작성에는 FPST 소프트웨어나 HANDY LOADER 와 같은 프로그래밍 기기

가 필요합니다.

● N700, N7000 PLC CPU 유니트의 프로그래밍 접속방법 및 프로그래밍 그리고 사용방법은 동일합니다.

5-1-4. 프로그램밍 기기의 준비

RS-232 케이블

IBM-PC(프로그래밍 도구)

FPST-SOFTWARE

(예. N7000 PLC의 경우)

iCPL5525 (3m)

POWER

FPST S/W

hWindows용
WinFPST S/W

hDOS용
FPST S/W
(Ver2.23이상)



● 위치결정 유니트의 어느축이라도 운전중인 경우에는 시스템 메모리에서 READ 전송은 할 수 없읍니다.
운전완료(펄스 출력완료) 후에 READ 전송을 수행하십시요.

● CPU 유니트에서 파라메터의 Write를 수행한후에 위치결정(원점 복귀, JOG 운전)을 개시할 경우는,

파라메터의 Write가 완료되고나서 200msec 이상의 시간적 여유를 두십시요.

시스템 메모리에서 파라메터를 READ하는 방법은 아래 순서에 따라 수행하여 주십시오.

5-2-1. 파라메타의 READ 방법

5-2. 파라메타의 설정

※ X,Y,Z축의 파라메터가 동시에 READ 됩니다.파라메터 READ 순서

(1) Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령으로 전송블럭 NO.에 "0"을 Write 한다. (파라메터를 지정)

(2) READ 요구인 Y21(READ전송접점)을 ON한다.

(3) 시스템 메모리에서 공유 메모리로 파라메터가 READ 된다.

(4) 시스템 메모리로 부터의 READ 요구로 X3(READ 완료접점)이 ON 된다.

(5) X3의 ON 으로 READ 요구접점인 Y21(READ전송접점)이 OFF 된다.

(6) Ｆ１５０（ＲＥＡＤ）명령으로 공유 메모리에서 데이터 레지스터로 파라메터를 전송한다.

DT0

DT1

.

.

.

DT100

DT127

∫

DT200

DT227
∫

DT300

DT327

∫

.

.

.

X축
파라메타

CPU 유니트측 위치결정 유니트측

데이타 레지스타(DT) 시스템 메모리

X축
파라메타 영역

H000

H077

H080

H09B

공유 메모리

Y축
파라메타 영역

H180

H196

Z축
파라메타 영역

H280

H296

전송블럭 No.H318

(2) CPU로부터 Y21(READ 전송
접점)을 ON 한다.

(4) READ 완료시 X3(READ 전송완료 접점)이 ON 한다.

(1) F 151로 공유 메모리에
"0"을 WRT(파라메터 지정)

(5) CPU로부터 Y21(READ 전송
접점)을 OFF 한다.

Y축
파라메타

Z축
파라메타

(6)

(6)

(6)

(3)

(3)

(3)

주 의



프로그램 예 슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

공유 메모리의 전송블럭 NO.

에리어에 "0"을 저장

(파라메터를 지정함)

READ 전송

READ 전송(Y 21)을 ON하면

시스템 메모리의 파라메터가

공유 메모리로 전송 된다.

[ PF0 MV , K0 , DT0 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 318 ]

[ ]

(READ 전송완료)

[ ]

R9014

(기동조건)

[ ]

Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

R0 R1

R1

R1

Y21 (READ 전송)

（ＤＦ）

X3 Y21

X3 (READ 전송완료)

[ PF150 READ, K0 , H80 , K28, DT100 ]

[ PF150 READ, K0 , H180 , K23, DT200 ]

파라메터 READ

전송 완료로 READ 전송완료

(X3)가 ON하므로 Y21이 OFF됨

READ 전송완료 (X3) 접점이 상승

(PositiveEdge) 하면 공유메모

리로 전송된 X축 파라메터를 데이

터 레지스터에 READ 된다.

Y축 파라메터를 CPU 유니트의 데

이타 레지스타로 읽어낸다.

H09B 기동 방법

I/F 논리

보간 속도

축 모드

원점복귀 정지방법

가감속 시간

복귀·JOG 저속

복귀·JOG 고속

복귀위치 어드레스

복귀 방향

완료 시간

오차 보정

백러쉬 보정

바이어스 속도

소프트 리미트 －

소프트 리미트 ＋

속도 제한치

환산 단위

단위 설정

펄스 출력 모드

X축 파라메타

H09A

H099

H098

H097

H096

H094

H092

H090

H08F

H08E

H08D

H08B

H089

H087

H085

H083

H082

H081

H080

H095

H093

H091

H08C

H08A

H088

H086

H084

28 워드

가감속 시간

복귀·JOG 저속

복귀·JOG 고속

복귀위치 어드레스

복귀 방향

완료 시간

오차 보정

백러쉬 보정

바이어스 속도

소프트 리미트 －

소프트 리미트 ＋

속도 제한치

환산 단위

단위 설정

펄스 출력 모드

Y축 파라메타

H196

H194

H192

H190

H18F

H18E

H18D

H18B

H189

H187

H185

H183

H182

H181

H180

H195

H193

H191

H18C

H18A

H188

H186

H184

23 워드

「6-2-2. 파라메타 어드레스」를 참조하십시오.



(2) F 151로 공유 메모리에
X축의 파라메터 데이터를

WRITE 한다.

시스템 메모리로 파라메터를 WRITE 하는 방법은 아래 순서에 따라 수행하여 주십시오.

(파라메타 일부를 변경하고자 할 경우는, 일단, 공유메모리에 READ한 파라메타의 일부를 수정하고나서 WRITE 하는

방법이 편리합니다.)

5-2-2. 파라메타의 WRITE 방법

※ X,Y,Z축의 파라메터가 동시에 WRITE 됩니다.파라메터 WRITE 순서

(1) Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령으로 전송블럭 NO에 "0"을 Write 한다. (파라메터를 지정)

(2) Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령으로 파라메터를 공유 메모리에 Write 한다.

(3) WRITE 요구접점인 Y22(WRT 전송접점)을 ON 한다.

(4) 공유 메모리로에서 시스템 메모리로 파라메터가 WRITE 된다.

(5) 시스템 메모리로의 WRT 완료로 X4(WRT 완료접점)이 ON 한다.

(6) X4의 ON으로 WRT 요구접점인 Y22(WRT 전송접점)이 OFF 된다.

X축
파라메타

CPU 유니트측 위치결정 유니트측

시스템 메모리

X축
파라메타 영역

H000

H077

H080

H09B

공유 메모리

Y축
파라메타 영역

H180

H196

Z축
파라메타 영역

H280

H296

전송블럭 No.H318

(3) CPU로부터 Y22(WRT 전송
접점)을 ON 한다.

(5) WRITE 완료시 X4(WRT 전송완료 접점)이 ON 한다.

(1) F 151로 공유 메모리에
"0"을 WRT(파라메터 지정)

Y축
파라메타

Z축
파라메타

(2) F 151로 공유 메모리에
Y축의 파라메터 데이터를

WRITE 한다.

(2) F 151로 공유 메모리에
Z축의 파라메터 데이터를

WRITE 한다.

(6) CPU로부터 Y22(WRT 전송
접점)을 OFF 한다.

(4)

(4)

(4)

● 위치결정 유니트의 어느축이라도 운전중인 경우에는 시스템 메모리로 WRT 전송은 할 수 없습니다.
운전완료(펄스출력완료) 후에 WRITE 전송을 수행하십시요.

● CPU 유니트에서 파라메터의 Write를 수행한후에 위치결정(원점 복귀, JOG 운전)을 개시할 경우는,

파라메터의 Write가 완료되고나서 200msec 이상의 시간적 여유를 두십시요.

주 의



프로그램 예 슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

공유 메모리의 전송블럭 NO.

에리어에 "0"을 저장

(파라메터를 지정함)

[ PF0 MV , K0 , DT1 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 318 ]

[ ]

R9014

(기동조건)

[ ]

Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

R0 R1

R1

파라메터 WRITE

[ PF0 MV , K1 , DT400 ]

R1

[ PF0 MV , K0 , DT401 ]

[ PF0 MV , K1 , DT402 ]

펄스출력모드 (1：CW＋CCW)

단위설정 (0： 펄스)

환산단위 (1： 펄스)

[ PF1 DMV , K400000 , DT403 ] 속도제한치 (400000 pps)

[ PF1 DMV , K8388607 , DT405 ] 소프트리밋＋ (8388607PLS)

[ PF1 DMV , K-8388607 , DT407 ] 소프트리밋－ (-8388607PLS)

[ PF6 DGT , K0 , H210, DT408 ] 디지트 전송 ※※

[ PF1 DMV , K0 , DT409 ] 바이어스 속도 (0 PPS)

[ PF0 MV , K0 , DT411 ] 백러쉬 보정 (0 PLS)

[ PF1 DMV , K0 , DT412 ] 오차보정 (0 PPS)

[ PF0 MV , K300 , DT414 ] 위치결정 완료시간(300 ms)

[ PF0 MV , K1 , DT415 ] 복귀방향 (1：위치－방향)

[ PF1 DMV , K0 , DT416 ] 복귀어드레스 (0 PLS)

[ PF1 DMV , K100000 , DT418 ] 복귀 JOG 고속(100000 PPS)

[ PF1 DMV , K1000 , DT420 ] 복귀 JOG 저속(100 PPS)

[ PF0 MV , K100 , DT422 ] 가감속 시간 (100 ms)

[ PF0 MV , K0 , DT423 ] 원점복귀 정지방법 (0：근점도그ON)

[ PF0 MV , K0 , DT424 ] 축 모드 (0：독립)

[ PF0 MV , K1 , DT425 ] 보간 속도 (1：궤적속도)

[ PF0 MV , K0 , DT426 ] I/F 논리（000000）

[ PF0 MV , K0 , DT427 ] 기동방법（0：통상 기동）

공유 메모리의 X축 파라메타

에리어에 설정내용을 WRITE 한다.

R1

[ PF151 WRT, K0 , DT400, K28, H 80 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT400, K23, H 180 ] 공유 메모리의 Y축 파라메타

에리어에 설정내용을 WRITE 한다.

WRITE 전송

WRT 전송(Y 22)을 ON하면 공유

메모리의 파라메터가 시스템 메모리

로 전송된다.

[ ]

(WRT 전송완료)R1

Y22 (WRT 전송)

（ＤＦ）

X4 Y22

전송완료에서 WRT 전송완료(X4)

가 ON하므로 그 접점으로 (Y22)를

OFF 한다.

※ 표시의 디지트 전송은 「6-3-3. 지수부·가수부 포멧 프로그램예」를
참조하십시오.

프로그램 설명

파라메타 전송지령 (R1)이 ON 되면, 공유메모리의 전송블럭 No.에리어에 "0"을 Write 하고 데이타 레지스타 DT400∼DT427에

파라메타의 설정내용을 전송합니다. 다음에, 데이타 레지스타에 설정한 파라메타 내용을 F151(WRT)명령으로 X축, Y축의 공유

메모리에 Write 한후 [WRT 전송접점]을 ON 하면 시스템 레지스타에 전송됩니다.

주) 오차 보정값을 넣을 필요가 있을때 (단위 설정,환산단위등이 mm 등으로 변환 될 때)는 「6-2-2. 파라메터 메모리

어드레스를 참조하여 주십시오.

예) 상기 프로그램에서 만약에 오차 보정값 0.457 을 넣고 싶을 때는 다음과 같이 작성하여 주십시오 

PF0 DMV K457 DT412 ( DT412. 413은 상기 프로그램 예를 따랐습니다. )

PF0 DMV K3 DT413 이런 식으로 전송하면 상기의 오차 보정값이 0 --> 0.457로 변환됩니다.



● 위치결정 유니트의 어느축이라도 운전중인 경우에는 시스템 메모리에서 READ 전송은 할 수 없읍니다.

운전완료(펄스 출력완료) 후에 READ 전송을 수행하십시요.

DT0

DT1

.

.

.

DT500

DT619

∫

DT700

DT819
∫

DT900

DT1019

∫

.

.

.

CPU 유니트측 위치결정 유니트측

데이타 레지스타(DT) 시스템 메모리

X축
H000

H077

H080

H09B

공유 메모리

(2) CPU로부터 Y21(READ 전송
접점)을 ON 한다.

(4) READ 완료시 X3(READ 전송완료 접점)이 ON 한다.

(1) F 151로 공유 메모리에
"1"을 WRT (위치결정점

데이타 1∼10을 지정)

(5) CPU로부터 Y21(READ 전송
접점)을 OFF 한다.

(6)

(6)

(6)

(3)

(3)

(3)

주 의

위치결정점 데이터

시스템 메모리에서 위치결정점 데이타를 READ하는 방법은 아래 순서에 따라 수행하여 주십시오.

5-3-1. 위치결정점 데이타의 READ 방법

5-3. 위치결정점 데이타의 설정

※ X,Y,Z축의 10점분의 데이터가 동시에 READ 됩니다.위치결정점 데이타 READ 순서

(1) Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령으로 전송블럭 NO.에 "1"을 Write 한다. (데이터 NO.1~10을 지정)

(2) READ 요구접점인 Y21(READ전송접점)을 ON한다.

(3) 시스템 메모리에서 공유메모리로 위치결정점 데이터 NO.1~10이 READ 된다.

(4) 시스템 메모리로 부터의 READ 요구로 X3(READ 완료접점)이 ON 된다.

(5) X3의 ON 으로 READ 요구접점인 Y21(READ전송접점)이 OFF 된다.

(6) Ｆ１５０（ＲＥＡＤ）명령으로 공유 메모리에서 데이터 레지스터로 위치결정점 데이터를 전송한다

1∼10 영역

X축

파라메타 영역

Y축
H100

H175

H180

H196

위치결정점 데이터

1∼10 영역

Y축

파라메타 영역

Z축
H200

H275

H280

H296

위치결정점 데이터

1∼10 영역

Z축

파라메타 영역

H318 전송블럭 No.

위치결정점 데이터

No.1∼10

No.11∼20

위치결정점 데이터

.

.

.

No.391∼400

위치결정점 데이터

X축

위치결정점 데이터

No.1∼10

No.11∼20

위치결정점 데이터

.

.

.

No.391∼400

위치결정점 데이터

Y축

위치결정점 데이터

No.1∼10

No.11∼20

위치결정점 데이터

.

.

.

No.391∼400

위치결정점 데이터

Z축



프로그램 예 슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

공유 메모리의 전송블럭 NO.

에리어에 "1"을 저장

(위치결정점 데이타

No.1∼10을 지정한다.)

READ 전송

READ 전송(Y 21)을 ON하면

시스템 메모리의 위치결정점 데

이타가 공유메모리로 전송된다.

[ PF0 MV , K1 , DT1 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 318 ]

[ ]

(READ 전송완료)

[ ]

R9014

(기동조건)

[ ]

Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

R0 R1

R1

R1

Y21 (READ 전송)

（ＤＦ）

X3 Y21

X3 (READ 전송완료)

[ PF150 READ, K0 , H0 , K120, DT500 ]

[ PF150 READ, K0 , H100 , K120, DT700 ]

위치결정점 데이타 READ

전송 완료로 READ 전송완료

(X3)가 ON하므로 Y21이 OFF됨

READ 전송완료 (X3) 접점이 상승

(PositiveEdge) 하면 공유메모

리로 전송된 X축 데이타를 데이터

레지스터에 READ 된다.

Y축 데이타를 CPU 유니트의 데이

타 레지스타로 읽어낸다.

H076

위치결정점 데이타

H075

H074

H073

H071

H06E

H06C

보간 속도

보조 출력

Dwell Time

가감속 시간

축속도

이동량

위치결정 패턴

H00A

H009

H008

H007

H005

H002

H000

보간 속도

보조 출력

Dwell Time

가감속 시간

축속도

이동량

위치결정 패턴

데이터 NO.10

데이터 No.2∼9

데이터 NO.1

H077

120 워드

「6-2-1. 위치결정점 데이터의 어드레스」를 참조하십시오.



(2) F 151로 공유 메모리에
X축의 위치결정점 데이터를

WRITE 한다.

새로운 위치결정 유니트를 장착하여 전원투입 직후의 디폴트 상태에서의 설정방법을 설명합니다.

시스템 메모리로 위치결정점 데이타를 WRITE 하는 방법은 아래 순서에 따라 수행하여 주십시오.

(데이타 입력후에 위치결정점 데이타 일부를 변경하고자 할 경우는, 일단, 시스템 메모리로부터 현재의 위치결정점

데이타 READ하고, 수정 한후에 다시 한번 WRITE 하는편이 효율높게 데이타 편집을 수행할 수 있읍니다.)

5-3-2. 위치결정점 데이타의 WRITE 방법

※ X,Y,Z축의 10점분의 데이타가 동시에 WRITE 됩니다.위치결정점 데이타 WRITE 순서

(1) Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령으로 전송블럭 NO에 "1"을 Write 한다. (데이타 No.1∼10을 지정)

(2) Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령으로 위치결정점 데이타를 공유 메모리에 Write 한다.

(3) WRITE 요구접점인 Y22(WRT 전송접점)을 ON 한다.

(4) 공유 메모리로에서 시스템 메모리로 위치결정점 데이타 No.1∼10이 WRITE 된다.

(5) 시스템 메모리로의 WRT 완료로 X4(WRT 완료접점)이 ON 한다.

(6) X4의 ON으로 WRT 요구접점인 Y22(WRT 전송접점)이 OFF 된다.

CPU 유니트측 위치결정 유니트측

(3) CPU로부터 Y22(WRT 전송
접점)을 ON 한다.

(5) WRITE 완료시 X4(WRT 전송완료 접점)이
ON 한다.

(1) F 151로 공유 메모리에
"1"을 WRT(위치결정점

데이타 1∼10을 지정)

(6) CPU로부터 Y22(WRT 전송
접점)을 OFF 한다.

(4)

(4)

(4)

● 위치결정 유니트의 어느축이라도 운전중인 경우에는 시스템 메모리로 WRITE 전송은 할 수 없읍니다.

운전완료(펄스출력완료) 후에 WRITE 전송을 수행하십시요.

● 데이타를 [WRT 전송]할 경우, 공유메모리의 10점분의 X,Y,Z축 데이타가 동시에 시스템 메모리에 WRITE됩니다. 1점분의

데이타 또는 Y축의 데이타만 변경하고 싶은 경우는 시스템 메모리에서 공유메모리로 10점분의 X,Y,Z축 데이타를 일단

읽어내고, 그 데이타에 부분변경을 수행한 후 다시한번 시스템 메모리 로 [WRT 전송]을 수행하도록 해 주십시오.

주 의

X축
H000

H077

H080

H09B

공유 메모리

위치결정점 데이터

1∼10 영역

X축

파라메타 영역

Y축
H100

H175

H180

H196

위치결정점 데이터

1∼10 영역

Y축

파라메타 영역

Z축
H200

H275

H280

H296

위치결정점 데이터

1∼10 영역

Z축

파라메타 영역

H318 전송블럭 No.

시스템 메모리

위치결정점 데이터

No.1∼10

No.11∼20

위치결정점 데이터

.

.

.

No.391∼400

위치결정점 데이터

X축

위치결정점 데이터

No.1∼10

No.11∼20

위치결정점 데이터

.

.

.

No.391∼400

위치결정점 데이터

Y축

위치결정점 데이터

No.1∼10

No.11∼20

위치결정점 데이터

.

.

.

No.391∼400

위치결정점 데이터

Z축

(2) F 151로 공유 메모리에
Y축의 위치결정점 데이터를

WRITE 한다.

(2) F 151로 공유 메모리에
Z축의 위치결정점 데이터를

WRITE 한다.



■ 설정데이터의 내용

아래의 위치결정점 데이터 테이블을 참조하여 입력하여 주십시요

위치
결정점
데이터
No.

１

２

３

４

５

Ｃ２

Ｐ３

Ｃ４

Ｅ

I+2000

I+5000

I+3000

I-10000

I+3000

I+3000

I+4000

I-10000

3000

5000

3000

5000

0

5000

3000

5000

3000

0

0

0

0

0

0

0

300

300

300

300

300

300

300

300

0

0

0

0 0

0

0

0 A1

A2

A3

A4

A1

A2

A3

A4

비

고

디폴트값과

同一

■ 동작 차트

디폴트값과

同一

디폴트값과

同一

X Y X Y X Y X Y X Y X Y X Y

1 2 3 4 5 6 7패 턴 이동량 축속도 보간속도 가감속시간 Dwell Time 보조출력

아래 그림은 X축의 운전 "예" 입니다

0 2000 7000 10000

속도 속행점 C

이동량 →

Ｐ１

통과점 P

속행점 C

A0보조출력 → A1 A2 A3

(A4)

P3에서 위치결정 완료후 개시점으로 복귀

↑

Ｐ２ Ｐ３

Ｐ４

Ｐ１

Ｐ２

Ｐ３

Ｐ４

Ｐ５

Ｃ２

Ｐ３

Ｃ４

Ｅ



프로그램 예

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

공유 메모리의 전송블럭 NO.

에리어에 "1"을 저장

(위치결정점 데이타 No1∼10 지정)

[ PF0 MV , K1 , DT1 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 318 ]

[ ]

R9014

(기동조건)

[ ]

Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

R0 R1

R1

위치결정점 데이타 WRITE

[ PF0 MV , K2 , DT100 ]

R1

[ PF0 MV , H43, DT101 ]

[ PF1 DMV , K2000 , DT102 ]

위치결정 패턴 （Ｃ２）
(H43 "Ｃ"의 ASCII Hex 코드)

이동량 (Ｉ２０００）　

(H49 "Ｉ"의 ASCII Hex 코드)
[ PF0 MV , H49 , DT104 ]

[ PF1 DMV , K3000 , DT105 ] 축속도

[ PF0 MV , K300 , DT107 ] 가감속 시간

[ PF0 MV , K0 , DT108 ] Dwell Time

※1

[ PF0 MV , H4101 , DT109 ] 보조 출력 (A1에 설정)

[ PF1 DMV , K0 , DT110 ] 보간 속도

● X축, Y축 위치결정점 데이타 No. 1∼4를 WRITE

위치결정점 데이타 No.1 설정

[ PF0 MV , K3 , DT112 ]

[ PF0 MV , H50, DT113 ]

[ PF1 DMV , K5000 , DT114 ]

위치결정 패턴 （Ｐ３）

(H50 "Ｐ"의 ASCII Hex 코드)

이동량 (Ｉ５０００）

(H49 "Ｉ"의 ASCII Hex 코드)
[ PF0 MV , H49 , DT116 ]

[ PF1 DMV , K5000 , DT117 ] 축속도

[ PF0 MV , K300 , DT119 ] 가감속 시간

[ PF0 MV , K0 , DT120 ] Dwell Time

※1

[ PF0 MV , H4102 , DT121 ] 보조 출력 (A2에 설정)

[ PF1 DMV , K0 , DT122 ] 보간 속도

위치결정점 데이타 No.2 설정

[ PF0 MV , K4 , DT124 ]

[ PF0 MV , H43, DT125 ]

[ PF1 DMV , K3000 , DT126 ]

위치결정 패턴 （Ｃ４）
(H43 "Ｃ"의 ASCII Hex 코드)

이동량 (Ｉ３０００）　

(H49 "Ｉ"의 ASCII Hex 코드)
[ PF0 MV , H49 , DT128 ]

[ PF1 DMV , K3000 , DT129 ] 축속도

[ PF0 MV , K300 , DT131 ] 가감속 시간

[ PF0 MV , K0 , DT132 ] Dwell Time

※1

[ PF0 MV , H4103 , DT133 ] 보조 출력 (A3에 설정)

[ PF1 DMV , K0 , DT134 ] 보간 속도

위치결정점 데이타 No.3 설정

다음페이지에 계속 ...........

주) K2의 의미는 1번 위치

결정을 수행한 후 2번 위치

결정으로 넘어가라는 지시

입니다

주) K3의 의미는 2번 위치

결정을 수행한 후 3번 위치

결정으로 넘어가라는 지시

입니다

주) K4의 의미는 3번 위치

결정을 수행한 후 4번 위치

결정으로 넘어가라는 지시

입니다



[ PF0 MV , K0 , DT136 ]

R1

[ PF0 MV , H45, DT137 ]

[ PF1 DMV , K-10000 , DT138 ]

위치결정 패턴 （Ｅ０）
(H45 "Ｅ"의 ASCII Hex 코드)

이동량 (Ｉ－１００００）　

[ PF6 DGT, K0 , H210 , DT139 ]

[ PF0 MV , H49 , DT140 ]

축속도[ PF1 DMV , K5000 , DT141 ]

가감속 시간[ PF0 MV , K300 , DT143 ]

Dwell Time

※1

[ PF0 MV , H4104 , DT145 ] 보조 출력 (A4에 설정)

[ PF0 MV , K0 , DT144 ]

위치결정점 데이타 No.4 설정

※2

[ PF1 DMV , K0 , DT146 ] 보간 속도

데이타 레지스타(DT100∼)에 설정

한 X축 위치결정점 데이타를 공유

메모리에 WRITE 한다.

R1

[ PF151 WRT, K0 , DT100, K48, H 0 ]

WRITE 전송

WRT 전송(Y 22)을 ON하면 공유

메모리의 위치결정점 데이타가

시스템 메모리로 전송 된다.

[ ]

(WRT 전송완료)R1

Y22 (WRT 전송)

（ＤＦ）

X4 Y22

전송완료로 WRT 전송완료(X4)

접점이 ON하므로 그 접점으로 (Y22)

를 OFF 한다.

[ PF1 DMV , K3000 , DT102 ]

[ PF1 DMV , K3000 , DT114 ]

[ PF1 DMV , K4000 , DT126 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT100, K48, H 100 ]

데이타 레지스타 내용을 Y축용의

위치결정점 데이타에 다시한번 설

정하고 공유메모리에 WRITE 한다.

※1 래더 프로그램으로 위치 데이터를 설정할 경우, 현재 실행하는 위치 결정이 끝나고 난 후 다음에 실행하고자

하는 위치 데이터 No.를 반드시 설정하여 주십시오. (「6-2-1. 위치결정점 데이터의 어드레스」를 참조)

예)

1번 위치결정 C2 (C 다음에 있는 2의 의미는 1번 위치결정이 끝난 후 2번 위치결정 데이터로 가라는 의미임)

2번 위치결정 C3 (C 다음에 있는 3의 의미는 2번 위치결정이 끝난 후 3번 위치결정 데이터로 가라는 의미임)

3번 위치결정 C4 (C 다음에 있는 4의 의미는 3번 위치결정이 끝난 후 4번 위치결정 데이터로 가라는 의미임)

4번 위치결정 E0 이런 식으로 데이터를 작성하여 주십시오

단 “E" 패턴은 ”0“과 함께 작성하여 주십시요.

· E점(종료점)은 다음 데이터 NO의 설정이 필요하지 않습니다 (설정하더라도 무시됨)

· S점(원호 보조점)은 바로 다음 데이터 NO.(데이터 NO+1)이외는 설정할 수 없습니다.

※2 디지트전송에 대해서는 「 6-3-3. 지수부·가수부 포멧 프로그램예」를 참조하여 주십시오.

※3 "H0", "H100"의 의미는 매뉴얼 「6-2-1. 위치결정점 데이터의 어드레스」를 참조하십시오.

※ 디지트 전송

(H49 "Ｉ"의 ASCII Hex 코드)

프로그램 설명

데이터전송 접점(R1)의 ON으로 공유 메모리의 전송블럭 NO.에리어에 "1"을 Write 하게되면 위치결정점 데이터

NO 1~10을 READ/ WRITE 할 수 있습니다.( 본 매뉴얼 [4-3-1. 전송블럭의 개요」를 참조) 다음에 각종 데이터가

전송된 DT100~147를 F151(WRT)명령으로 공유 메모리로 Write 전송합니다. 계속해서 부부넉으로 갱신된 DT100~147를

다시 F151(WRT)명령으로 공유 메모리에 재 Write 전송합니다.

그 후, [WRT 전송접점(Y22)]을 0N하면, 공유메모리로 전송되었던 데이터들이 시스템 메모리로 전송됩니다.

※3

※3



시스템 메모리내의 위치결정점 데이타의 부분변경은 아래 순서와 같이 시스템 메모리 데이타를 일단

읽어내어 데이타의 부분변경을 수행한 후에 WRITE 하도록 해 주십시오.

5-3-3. 위치결정점 데이타의 부분변경 방법

CPU 유니트측
위치결정 유니트측

(2) CPU로부터 Y21(READ 전송
접점)을 ON 한다.

(4) READ 완료시 X3(READ 전송완료 접점)이 ON 한다.

(1) F 151로 공유 메모리에
"1"을 WRT(위치결정점

데이타 1∼10을 지정)

(5) CPU로부터 Y21(READ 전송
접점)을 OFF 한다.

● 위치결정 유니트의 어느축이라도 운전중인 경우에는 시스템 메모리로 WRITE 전송은 할 수 없습니다.

운전완료(펄스출력완료) 후에 WRITE 전송을 수행하십시요.

주 의

X축
H000

H077

공유 메모리

위치결정점 데이터

1∼10 영역

H318 전송블럭 No.

시스템 메모리

위치결정점 데이터

No.1∼10

No.11∼20

위치결정점 데이터

.

.

.

No.391∼400

위치결정점 데이터

X축

ＤＴ０

ＤＴ１

.

.

.

■ 위치결정점 데이타 (1∼10) READ

(7) CPU로부터 Y22(WRT 전송
접점)을 ON 한다.

(9) WRT 완료시 X4(WRT 전송완료 접점)가
ON 한다.

(6) F 151로 공유 메모리에
X축 파라메타 데이타를

Write 한다.

X축
H000

H077

공유 메모리

위치결정점 데이터

1∼10 영역

시스템 메모리

위치결정점 데이터

No.1∼10

No.11∼20

위치결정점 데이터

.

.

.

No.391∼400

위치결정점 데이터

X축

■ 위치결정점 데이타 (1∼2) 속도수정

(10) CPU로부터 Y22(WRT 전
송접점)을 OFF 한다.

(8)

(3)

위치결정점 데이타 변경순서

(1) Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령으로 전송블럭 NO에 "1"을 Write 한다. (데이타 No.1∼10을 지정)

(2) READ 요구접점인 Y21(READ전송 접점)을 ON.

(3) 시스템 메모리에서 공유 메모리로 위치결정점 데이터 NO.1~10이 READ 된다.

(4) 시스템 메모리로 부터의 READ 요구로 X3(READ 완료접점)이 ON 된다.

(5) X3이 ON되면 READ 요구접점인 Y21이 OFF 된다.

(6) Ｆ１５１（ＷＲＴ）명령으로 공유 메모리의 위치결정점 데이터를 부분변경한다.

(7) CPU 유니트에서 WRT 요구접점인 Y22(WRT 전송 접점)를 ON한다.

(8) 공유 메모리에서 시스템 메모리로 위치결정점 데이터 NO.1~10이 Write 된다.

(9) 시스템 메모리로의 WRT 완료로 X4(WRT 완료접점)가 ON 된다.

(10) X4의 ON 으로 WRT 요구접점인 Y22(WRT 전송 접점)가 OFF 된다.

CPU 유니트측

위치결정 유니트측



프로그램 예

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

공유 메모리의 전송블럭 NO.

에리어에 "1"을 저장

(위치결정점 데이타 1∼10을

지정)

READ 전송

READ 전송(Y21)을 ON하면 시스

템 메모리의 X툭 위치결정점 데

이타가 공유 메모리로 전송된다.

[ PF0 MV , K1 , DT1 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 318 ]

[ ]

(READ 전송완료)

[ ]

R9014 Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

R1

R1

Y21 (READ 전송)

（ＤＦ）

X3 Y21

[ PF1 DMV , K 1000 , DT2 ]

전송 완료로 READ 전송완료

(X3)가 ON하므로 Y21이 OFF됨

● X축 위치결정점 데이타 No.1∼2의 이동량만을 변경한다.

[ ]

(WRT 전송완료)R0

（ＤＦ）

X4(기동조건)

R1

R1
위치결정점 데이타 변경

R1 X3 (READ 전송완료)

이동량 (Ａ１０００)

(H41 "Ａ" 의 ASCII Hex Code)

데이터 레지스터(DT2~4)에
설정한 이동량을 공유 메모리
에 Write (DATA NO.1)

이동량 (Ａ３０００)

(H41 "Ａ"의 ASCII Hex Code)

WRT 전송
WRT 전송(Y 22)의 ON으로 공유

메모리의 X축 위치결정점 데이

터가 시스템 메모리로 전송됨

[ PF0 MV , H 41 , DT4 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT2 , K3 , H 2 ]

[ PF1 DMV , K 3000 , DT14 ]

[ PF0 MV , H 41 , DT16 ]

데이터 레지스터(DT13~15)에
설정한 이동량을 공유 메모리
에 Write (DATA NO.2)

[ PF151 WRT, K0 , D14 , K3 , H E ]

[ ]

(WRT 전송완료)R0

（ＤＦ/ )

X4

전송완료로 WRT 전송완료

(X4)가 ON하게되면 Y 22이 OFF됨

Y22

X3 (READ 전송완료) Y22

프로그램 설명

데이터 변경지령(R1)이 ON 되어 공유 메모리의 전송블럭 NO. 에리어에 "1"을 WRT 한후, [READ 전송접점] Y21을

ON하면 시스템 메모리에서 있는 위치결정점 데이터 NO.1 에서 N0.10까지가 공유 메모리로 READ 됩니다.

이렇게 READ된 데이터의 일부를 F151(WRT)명령으로 변경하고 다시한번 [WRT 전송접점 (Y22)]을 ON하면

변경된 위치결정점 데이터 No. 1부터 No. 10까지가 시스템 메모리로 다시 Write 됩니다.

주)1 매뉴얼「6-2-1. 위치결정점 데이터의 어드레스」를 참조하십시오. 위치 데이터 No1의 이동량 데이터

어드레스입니다.

주)2 매뉴얼「6-2-1. 위치결정점 데이터의 어드레스」를 참조하십시오. 위치 데이터 No2의 이동량 데이터

어드레스입니다.

주)1

주)2



前項에서 설정한 파라메터와 위치결정점 데이터로 위치결정 운전을 실행합니다.

위치결정 시동은 공유 메모리(「6-2. 공유메모리 MAP 일람」참조)의 시동 NO.설정 에리어에 위치결정을

개시하고 싶은 데이타 NO.를 설정하고 [위치결정 운전시동]접점을 ON합니다.

5-4-1. 위치결정 시동

5-4 위치결정 시동 프로그램

프로그램 예

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

● ＪＯＢ１의 데이타 No.1을 기동한다．

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

DT1에서 1 워드를 공유메모

리 어드레스 H300에 저장

(ＪＯＢ１ 시동 NO.)

[ PF0 MV , K1 , DT1 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 300 ]

[ ]

R9014 Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

R1

[ ]

R0 (기동조건) R1
위치결정점 시동

[ ]

R1

（ＤＦ）

X8

ＪＯＢ１ 위치결정 운전시동

（ＤＦ）

(시동 NO.1 설정)
DT1에 K1을 저장

(에러 검출)X1

Y23

X7

(JOB１ 위치결정 운전시동)

(BUSY)

Y23

타임 챠트

ＪＯＢ１위치결정 시동

(Y23)

ＪＯＢ１ 시동완료

(X8)

ＪＯＢ１ BUSY

(X7)

이동 속도

ＪＯＢ１위치결정 완료

(X5)

Ｐ１ Ｐ２ Ｐ３ Ｐ４

Ｃ점
Ｐ점

Ｃ점 Ｅ점

(JOB１ 시동완료)

주)1

주)1 「6-2. 공유메모리 MAP 일람」참조하십시오. "H300"은 공유메모리의 JOB 1 시동 No입니다.

여기에서는 X축의 위치데이터 No.1부터 위치결정 동작을 시작합니다.



고속기동을 할 경우에는 반드시 위치결정 프로그램의 테스트체크 실행이 필요합니다.

5-5-1. 고속기동 프로그램

5-5 고속기동 프로그램

프로그램 예 ● 전원 투입시(위치결정 준비완료시)에 파라메터의 「기동 방법」을 테스트모드로 변경하고 JOB 1의

시동 데이타 NO.1의 테스트체크를 실행한 후, 파라메터를 고속기동 모드로 변환해서 기동조건을

기다리는 준비된 프로그램 例입니다. 이 프로그램은 고속기동의 준비를 자동적으로 수행하고,

기동조건이 ON되면 고속기동 모드로 위치결정운전（ＪＯＢ운전）을 개시합니다．

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

PLC 준비 완료

공유 메모리의 전송블럭 NO.

에리어에 "0"을 저장

(파라메타를 지정)

READ 전송개시

(시스템 메모리→공유메모리)

[ PF0 MV , K0 , DT0 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 318 ]

[ ]

(READ 전송완료)

[ ]

R9014 Y20

X0

（ＤＦ）

X3

READ 전송완료

공유 메모리에 READ된 파라메

타의 「기동방법」에 테스트 모

드를 지정

(위치결정 준비완료)

X0 (위치결정 준비완료)

R0

R0

（ＤＦ/)

R0

[ PF0 MV , K3 , DT3 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT3 , K1 , H 9B ]

WRT 전송개시

(공유메모리→시스템 메모리)

테스트 모드에 설정

[ ]

(WRT 전송완료)

（ＤＦ/)

X4

WRT 전송완료

ＪＯＢ１의 시동 NO.에리어에
"1"을 설정

R0

R1

R1

（ＤＦ/)

R1

[ PF0 MV , K1 , DT1 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 300 ]

ＪＯＢ１의 시동

(테스트 체크 개시)
[ ]

(ＪＯＢ１ 시동완료)

（ＤＦ/)

X8R1

R2

R2

테스트 체크 완료[ ]

(테스트체크 완료)

（ＤＦ/)

X5R1

R3

R3

공유 메모리의 전송블럭 NO.에

리어에 "0"을 저장

(파라메타 지정)

（ＤＦ/)

R3

[ PF0 MV , K0 , DT0 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 318 ]

[ ]

(READ 전송 완료)

（ＤＦ/)

X3R3

R4

R4

READ 전송개시

(시스템 메모리→공유메모리)

다음 페이지에 계속 .......



READ 전송완료

공유 메모리에 READ된 파라메

타의 「기동방법」에 "고속기동

모드"를 지정

（ＤＦ/)

R4

[ PF0 MV , K2 , DT2 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT2 , K1 , H 9B ]

WRT 전송개시

(공유메모리→시스템 메모리)

고속기동 모드에 설정

[ ]

(WRT 전송완료)

（ＤＦ/)

X4

WRT 전송완료

ＪＯＢ１의 시동 NO.에리어에
"1"을 설정

R4

R5

R5

（ＤＦ/)

R5

[ PF0 MV , K1 , DT1 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 300 ]

[ ]

(ＪＯＢ１ 시동완료)

（ＤＦ)

X8T0

R7

R7

[ ]

R0

R4

Y21

타이머 보조[ ]（ＤＦ/)

R5

R6

R6

[ TX0 , K6 ]

R5

타이머 설정

(600ms)
(기동조건)

위치결정 개시

기동조건이 ON하면 고속기동

모드로 위치결정 개시

READ 전송

(시스템 메모리→ 공유메모리)

[ ]

R1

R5

Y22
WRT 전송

(공유메모리→시스템 메모리)

[ ]

R2

R7

Y23

ＪＯＢ１의 시동



기계원점 복귀는【기계원점 복귀시동】접점을 ON 하는것 만으로도 시동되지만, 【시동 완료】접점의 상

승(Positive Edge)에 따라 【기계원점 복귀시동】접점을 OFF할 수 있는 프로그램을 작성하십시요.

5-6-1. 기계원점 복귀 프로그램

5-6 원점복귀 프로그램

프로그램 예
(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

● X축 기계 원점복귀를 기동한다

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

[ ]

R9014 Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

[ ]

R0 (기동조건) R1
기계 원점복귀 지령

[ ]

R1

（ＤＦ）

X8 (에러 검출)X1

Y24

Y24

타임 챠트

X축 기계원점복귀 시동

(Y24)

원점 신호

(엔코드 Z相)

(ＪＯＢ１ 시동완료)

※ 파라메터에서 동시모드로 지정할 경우에도 원점복귀는 각축 독립으로 동작합니다.

X축 기계원점 복귀시동

[ ]

X6 (에러 검출)X1Y24 (X축 기계원점 복귀시동) (X축 원점복귀완료)

X축 기계원점 복귀중

R2

R2

ＪＯＢ１(X축) 시동완료

(X8)

이동 속도

원점근접 입력

X축 원점복귀완료
(X6)

X축 기계원점복귀중
(R2)

원점복귀 완료접점은 원점에서 이동하면 OFF 합니다.



소프트 원점복귀는【소프트 원점복귀 시동】접점을 ON 하면 실행하지만, 【시동 완료】접점의 상승(

Positive Edge)시에 【소프트 원점복귀 시동】접점이 OFF할 수 있도록 프로그램을 작성하십시오.

5-6-2. 소프트 원점복귀 프로그램

프로그램 예
(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

● X축의 소프트 원점복귀를 기동한다

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

[ ]

R9014 Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

[ ]

R0 (기동조건) R1
소프트 원점복귀 지령

[ ]

R1

（ＤＦ）

X8 (에러 검출)X1

Y25

Y25

타임 챠트

X축 소프트원점 복귀시동

(Y25)

(ＪＯＢ１ 시동완료)

X축 소프트원점 복귀시동

[ ]

X6 (에러 검출)X1Y25 (X축 소프트원점 복귀시동) (X축 원점복귀완료)

X축 소프트원점 복귀중

R2

R2

ＪＯＢ１(X축) 시동완료

(X8)

이동 속도

X축 원점복귀완료
(X6)

X축 소프트원점복귀중
(R2)

【원점복귀 완료】접점은 원점에서 이동하면 OFF 합니다.

※ 파라메터에서 동시모드로 지정할 경우, 원점복귀는 각축 독립으로 동작합니다



【정회전 JOG】혹은【역회전 JOG】접점이 ON 되어있는 동안에만 JOG 운전을 합니다.

JOG 운전속도는 공유 메모리의【JOG 속도】의 지정으로 운전합니다.

5-7-1. JOG 운전

5-7. JOG 운전 프로그램

프로그램 예

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

●【정회전 JOG조건】또는 【역회전 JOG조건】이 ON하면, 공유메모리에 JOG 운전속도를 Write

해넣고 JOG운전을 개시합니다. 또한, 이 프로그램에서는 JOG운전중에【속도변경조건】이

ON되면 【JOG속도】가 변하게 됩니다.

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

[ ]

R9014 Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

（ＤＦ）

타임 챠트

PLC 준비완료(Y20)

속도변경 조건이 ON되면 X축

JOG 속도에리어에 100pps를

Write 한다.

[ ] X축 정회전 JOG

[ PF1 DMV , K100000 , DT10 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT10 , K2 , H 310 ]

정회전 JOG 조건

역회전 JOG 조건

（ＤＦ） [ PF1 DMV , K100 , DT10 ]

속도변경조건

[ PF151 WRT, K0 , DT10 , K2 , H 310 ]
R0 정회전 JOG 조건 Y28 Y27

[ ] X축 역회전 JOG

R0 역회전 JOG 조건 Y27 Y28

정회전·역회전 JOG 조건이

ON되면 X축 JOG 속도에리어

에 100000pps를 Write 한다.

※ JOG 운전중에도 공유메모리의 JOG 속도에리어의 데이타 변경으로 JOG 운전속도를 변경할 수 있습니다.

※ 전원 ON 시는 파라메타 복귀·JOG 저속의 값이 공유메모리의 JOG 속도에리어에 셋트되어 있습니다.

※ 리밋트 오버의 외부입력이 ON한 상태라도 JOG 운전에 한해서 위치결정 운전(펄스출력)을 할 수 있습니다.

※ JOG 운전시는 파라메타의 소프트 리밋트＋，－를 무시하고 운전을 계속합니다.

위치결정 준비완료
(X0)

정회전 JOG 조건

역회전 JOG 조건

속도변경조건

이동 속도

※ 파라메타에서 동시모드로 지정되어 있어도, JOG 운전은 각축 독립적으로 운전합니다.



공유메모리의 현재위치 어드레스는 위치결정 완료마다 갱신됩니다. 또한, 위치결정 운전중에는

약 0.5초마다 데이터 값이 갱신됩니다.

5-8-1. 현재위치 READ 프로그램

5-8 현재위치 READ, 변경 프로그램

프로그램 예

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

● X축의 현재위치를 READ해 낸다.

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

[ ]

R9014 Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

R0

DT20∼DT21에 X축 현재위치

를 저장한다.
[ F150 READ , K0 , H320 , K2 , DT20 ]

주 의

● 위치결정 운전중에는 현재위치를 약 0.5초마다 갱신시키므로, 상시 ON 릴레이(R9010)등을 이용하여

항상 현재위치를 READ 할 경우에는 실제의 WORK 위치와 현재 위치에 약간의 차이가 발생하므로 주의하여

주십시요.

위치결정 유니트에서 관리하는 현재위치 어드레스를 래더 프로그램으로 변경할 수 있습니다.

공유메모리의 전송블럭 NO.에리어에 변경할 축의 코드와 현재위치 변경 어드레스에 변경 데이터를 WRITE

하고 [WRT 전송]접점을 ON합니다.

5-8-2. 현재위치 변경 프로그램

프로그램 예

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

● X축의 현재위치를 변경한다.

PLC 준비 완료

위치결정 유니트

준비 완료

[ ]

R9014 Y20

[ ]

R0X0 (위치결정 준비완료)

R1

[ PF 0 MV , K41 , DT1 ]

현재위치 변경지령
[ ]

R1(기동조건)R0

[ PF151 WRT , K0 , DT1 , K1 , H318 ]

공유메모리의 전송블럭 NO.

에리어에 "41"을 저장

(X축 현재위치 변경을 지정)

변경치 (1000)

데이터 레지스터 (DT2~3)에

설정한 변경치를 공유메모리에

Write 한다.

WRT 전송

WRT 전송 (Y22)의 ON으로 공유
메모리의 X축 위치결정점 데이터
가 시스템 메모리로 전송된다.

전송완료로 WRT 전송완료(X4)가
ON하면 (Y22)접점이 OFF된다.

[ PF 1 DMV , K1000 , DT2 ]

[ PF151 WRT , K0 , DT2 , K2 , H319 ]

[ ]（ＤＦ)

X4R1

Y22 (WRT 전송)

(WRT 전송완료) Y22



※ 상기그림은 모든 위치결정점의 보조출력이 W(With Mode)로 설정되어 있을 경우입니다.

보조출력의 READ는【보조출력 ON】접점의 상승(Positive Edge)의 타이밍에 의해 처리 됩니다.

보조출력의 READ, 판정처리 래더 프로그램 뒤에【보조출력 OFF】접점을 ON시켜【보조출력 ON】접점을

OFF시켜 주십시요.

5-9-1. 보조출력의 READ, 판정 프로그램

5-9 보조출력의 READ, 판정 프로그램

프로그램 예
(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

● ＪＯＢ１의 보조출력을 READ하여 판정한다.

DT10에 ＪＯＢ１ 보조출력

코드를 저장

[ PF60 CMP , DT10 , K100 ]

（ＤＦ）

판정 결과

DT10 > 100

[ PF150 READ, K0 , H308, K1 , DT10 ]

X7 (보조출력 ON)

（ＤＦ）

X9 R900A

[ ]

R0(> Flag)

판정 결과

DT10 = 100
（ＤＦ）

X9 R900B

[ ]

R1(= Flag)

판정 결과
DT10 < 100

（ＤＦ）

X9 R900C

[ ]

R2(< Flag)

보조출력 OFF 출력

X9

[ ]

Y29

타임 챠트

이동 속도
Dwell
Time

Dwell
Time

C점(속행점)
C점(속행점) E점(종료점)

보조출력 ON
(X9)

보조출력 OFF
(Y29)

보조출력 데이터

(공유메모리 內)

P1 P2 P3

P1 보조출력 P2 보조출력 P3 보조출력



● 참 고 : 에러코드의 내용은 「6-4 에러코드 일람」을 참조 하십시요.

DT 0에 K0을 저장

DT0 에서 1워드를 읽어, 위치결정

유니트의 공유메모리 어드레스

H328,H329에 각각 저장한다.

시스템 동작시의 異常이나 파라메터·위치결정점 데이터 설정시의 異常등으로 인하여 위치결정 유니트에서

무엇인가 에러가 발생하게 되면, 에러검출 접점이 ON하고 공유메모리로 에러코드가 Write 됩니다.

래더 프로그램에서는 에러코드를 에러검출 접점 동작시의 타이밍으로 CPU 유니트로 READ 합니다.

5-10-1. 에러코드 READ 프로그램

5-10 에러코드 READ, 해제 프로그램

프로그램 예
(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

● 에러검출시에 X·Y축의 에러코드를 읽어낸다.

[ PF150 READ, K0 , H328, K2 , DT10 ]

X1 (에러 검출)

DT10에 X축 에러코드를

저장한다.

DT11에 Y축 에러코드를

저장한다.

에러의 해제를 수행하기전에, 먼저 에러의 원인을 제거하여 주십시요.

에러 해제는 PUSH BOTTON과 같은 입력신호의 타이밍으로 공유메모리의 에러코드 에리어에 "0"을 Write

하고 【PLC 준비완료】접점을 일단 OFF하여 주십시요. 이렇게 하면 에러검출 접점이 OFF되고 에러 표시

LED가 소등됩니다. 계속해서【PLC 준비완료】접점을 ON하면 위치결정 유니트가 초기화되어 정상적인 상

태로 돌아갑니다.

5-10-2. 에러해제 프로그램

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

PLC 준비 완료[ ]

R9014 Y20

[ ]

R0(에러 리셋트)

[ PF0 MV , K0 , DT0 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 328 ]

프로그램 예

R0

R0

(에러코드 "0" )

에러 리셋트

(Push Botton등)

[ PF151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 329 ]

타임 챠트

에러코드 nn "0""0"

에러 검출 접점
( X1 )

에러 리셋트
(입력)

PLC 준비 완료
( Y 20 )

위치결정 준비완료
( X0 )

에러 코드
(공유메모리 內)



※ 티칭유니트의 통신 에러일 경우에는, 티칭 유니트에 에러 RESPONSE를 되돌린다 해도 위치결정 동작에

는 영향을 미치지 않습니다.

위치결정 유니트에서 에러가 발생하면 아래와 같이 처리하십시요.

5-10-3. 에러 검출시의 주의점

● 펄스출력의 비상 정지

● 편차 카운터 리셋 신호를 출력한다.

● 에러코드 에리어에 에러코드를 리셋트 한다.

● 위치결정 준비완료 접점 ( X0 )을 OFF한다.

● 에러검출 접점 ( X1 )을 ON한다.

● 위치결정 유니트의 현재 위치 데이터를 "0"으로 리셋트 한다.

● 티칭 유니트에 에러 RESPONSE를 되돌려 보낸다.

● 에러표시 LED를 점멸

※ 밧데리 전압의 에러의 경우는, 에러코드 에리어에 에러코드 "02"가 셋트되고, 티칭 유니트에 에러

RESPONSE를 되돌린다 해도 위치결정 동작에는 영향을 미치지 않읍니다.

이때, 에러검출 접점은 ON 하지 않으므로 주의하십시오.



1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

항 목

펄스 아웃 모드

축 모드

단위 설정

환산 단위

속도 제한치

소프트 리미트＋

소프트 리미트－

바이어스 속도

보간 속도

백러쉬 보정

오차 보정

위치결정 완료시간

복귀 방향

복귀 어드레스

복귀 JOG 고속

복귀 JOG 저속

가감속 시간

기동 방법

원점복귀 정지방법

I/F 논리

1: CW +CCW

0: 독립

0: 펄스

1 펄스

400000 PPS

8388607 PLS

-8388607 PLS

0 PPS

1: 궤적 속도

0 PLS

1: CW + CCW

0: 펄스

1 펄스

400000 PPS

8388607 PLS

-8388607 PLS

0 PPS

　 0 PLS

X 축 Y 축 항 목 X 축 Y 축

O PLS

300 msec

1: 위치－방향

- 200000 PLS

50000 PPS

100 PPS

1000 msec

1:통상복귀후기동

0: 근점도그 ON

110100

O PLS

300 msec

1: 위치－방향

- 200000 PLS

50000 PPS

100 PPS

1000 msec

■ 설정 파라메터의 내용

Ｃ２ A300000 A500000 100000 150000 300 300 200 X 10 200 X 10 Ａ０ ０１

X X Y X Y X Y X YY X Y X Y

Ｅ 　Ａ０ 　Ａ０ 150000 150000 300 300 200 X 10 200 X 10 ０２

패 턴 이동량 축속도 가감속시간 Dwell Time 보조출력 보간속도

이장에서 설명했던 각 기능별 프로그램을 모두 합친 프로그램을 연속으로 실행합니다.

이 프로그램에서는 CPU 유니트를 RUN 모드로하면, 파라메터와 위치결정점 데이터를 셋트한 후 원점복귀 동작

을 수행하면서 위치결정 운전을 시동하는 일련의 동작을 연속으로 수행합니다.

각각의 처리와 동작 타이밍은 아래와 같습니다.

5-11-1. 프로그램 구성

5-11 종합 프로그램

X·Y축 파라메터 설정 데이터 레지스터 -> 공유메모리

공유메모리 -> 시스템메모리

데이터 레지스터 -> 공유메모리

공유메모리 -> 시스템메모리

※ 기계원점 복귀를 완료하려면

원점근접, 원점입력이 필요합니다.

X·Y축 파라메터 WRT 전송

X·Y축 데이타 No.1,2를 설정

X·Y축 데이타 No.1∼10을 WRT 전송

X축
기계원점 복귀실행

Y축
기계원점 복귀실행

X축
소프트원점 복귀실행

JOB1
위치결정 운전실행

Y축
소프트원점 복귀실행

JOB2
위치결정 운전실행

■ 설정 데이타의 내용

데이타
No.

Ｃ２

Ｅ

Ａ０

Ａ０ Ａ０



공유메모리의 전송블럭 NO.에리어

에 "0"을 저장(파라메타 설정)

펄스 아웃 모드 ( 1: CW＋CCW )

환산 단위 ( 1 펄스 )

속도 제한치 (400000 PPS)

소프트 리미트 ＋(8388607)

소프트 리미트 — (-8388607)

바이어스 속도 ( 0 PPS )

오차 보정 ( 0 PLS )

복귀 방향 (1: 위치—방향 )

복귀 어드레스 (-200000PLS )

복귀 JOG 고속 (50000 PPS)

가감속 시간 (1000msec)

축모드 ( 0: 독립 )

보간속도 지정 ( 1: 궤적속도 )

I/F 논리 (110100) BIN을 HEX로
변환하면 H34입니다

기동 방법 (1: 통상복귀후 기동 )

공유메모리의 X축 파라메터 에리어

에 설정내용을 Write 한다.

단위 설정 ( 0: 펄스 )

백러쉬 보정 ( 0 PLS )

위치결정 완료시간 (300msec)

복귀 JOG 저속 (100PPS)

원점복귀정지방법 (0:근점도그 ON )

파라메터 WRT 전송개시
(공유메모리 ->시스템 메모리)

파라메터 WRT 전송완료

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

PLC 준비 완료[ ]

R9010 Y20

[ PF0 MV , K0 , 　 DT0 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 318 ]

프로그램 예

X0

파라메타 설정

(위치결정 준비 완료)

[ PF0 MV , K1 , 　 DT100 ]

[ PF0 MV , K0 , 　 DT101 ]

[ PF0 MV , K1 , 　 DT102 ]

[ PF1 DMV , K400000 , DT103 ]

[ PF1 DMV , K8388607 , DT105 ]

[ PF1 DMV , K-8388607 , DT107 ]

[ PF6 DGT , K0 , H210 , DT108 ]※

[ PF1 DMV , K0 , DT109 ]

[ PF0 MV , K0 , 　 DT111 ]

[ PF1 DMV , K0 , DT112 ]

[ PF0 MV , K300 , 　 DT114 ]

[ PF0 MV , K1 , 　 DT115 ]

[ PF1 DMV , K-200000 , DT116 ]

[ PF6 DGT , K0 , H210 , DT117 ]※

[ PF1 DMV , K50000 , DT118 ]

[ PF1 DMV , K100 , DT120 ]

[ PF0 MV , K1000 ,　 DT122 ]

[ PF0 MV , K0 , 　 DT123 ]

[ PF0 MV , K0 , 　 DT124 ]

[ PF0 MV , K1 , 　 DT125 ]

[ PF0 MV , H34 , 　 DT126 ]

[ PF0 MV , K1 , 　 DT127 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT100 , K28, H 80 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT100 , K23, H 180 ] 공유메모리의 Y축 파라메터 에리어

에 설정내용을 Write 한다.

파라메타 WRT 전송

[ ]（ＤＦ/)

R0

R1

R1

다음 페이지에 계속 .......

[ ]

(WRT 전송완료)

（ＤＦ)

X4X0

R0

R0

※ 디지트 전송에 대해서는 「6-3-3. 지수부·가수부 포멧 프로그램예」를 참조하여 주십시요.



[TX0 , K2 ]

[ PF1 DMV , H430002 , DT200 ]

다음 페이지에 계속 .......

[ ]

(WRT 전송완료)

（ＤＦ/)

X4R2

R3

R3

[ PF0 MV , K1 , 　 DT1 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 318 ]

T0

TIMER 설정 200msec

위치결정 패턴 ( Ｃ２ )

이동량 Ａ( 엡솔루트 )

가감속 시간 (300 msec)

Dwell Time (200x10 msec)

이동량 데이터 ( 300000 PLS )

축 속도 (100000 pps)

데이터 (NO.1~10)WRT 전송개시

(공유메모리 -> 시스템 메모리)

공유메모리의 전송블럭 NO.에리어에
"'1"을 Write 한다.

(위치결정점 데이터 NO.1~10을지정)

보조 출력 ( Ａ０ )

공유메모리의 X축 데이터 NO.1
에리어에 설정 데이터를 Write

이동량 데이터 ( 500000 PLS )

축 속도 (150000 pps)

위치결정 패턴 ( Ｅ0 )

이동량 데이터 ( 0 PLS )

축 속도 (150000 pps)

R1

위치결정점 데이타 설정

（ＤＦ/)

R2

[ PF1 DMV , K300000 , DT202 ]

[ PF0 MV , H41 , DT204 ]

[ PF1 DMV , K100000 , DT205 ]

[ PF0 MV , K300 , DT207 ]

[ PF0 MV , K200 , DT208 ]

[ PF0 MV , H4100 , DT209 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 0 ]

[ PF1 DMV , K500000 , DT202 ]

[ PF1 DMV , K150000 , DT205 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT200 , K10, H100 ] 공유메모리의 Y축 데이터 NO.1
에리어에 설정 데이터를 Write

[ PF1 DMV , H450000 , DT200 ]

[ PF1 DMV , K0 , DT202 ]

[ PF1 DMV , K150000 , DT205 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT200 , K12, H C ] 공유메모리의 X축 데이터 NO.2
에리어에 설정 데이터를 Write

[ PF151 WRT, K0 , DT200 , K10, H 10C ] 공유메모리의 Y축 데이터 NO.2
에리어에 설정 데이터를 Write

위치결정점 데이타 WRT 전송

[ ]

(READ전송완료)

（ＤＦ)

X3T0

R2

R2
데이터 (NO.1~10)READ전송개시

(시스템메모리->공유 메모리)

위치결정점 데이타 설정



[ ]

R3

（ＤＦ／)

X8

Y24

Y24(ＪＯＢ１ 시동완료)

X축 소프트원점 복귀개시

기계원점 복귀실행

X축 기계원점 복귀개시

[ ]

R3

（ＤＦ／)

XD

Y2B

Y2B(ＪＯＢ２ 시동완료)

Y축 기계원점 복귀개시

[ ]

R3

（ＤＦ／)

X6 (X축 원점 복귀완료)

X축 기계원점 복귀중

R4

R4

[ ]

R3

（ＤＦ／)

XB (Y축 원점 복귀완료)

Y축 기계원점 복귀중

R5

R5

소프트 원점복귀 실행

[ ]

R4

（ＤＦ／)

X8

Y25

Y25(ＪＯＢ１ 시동완료)

Y축 소프트원점 복귀개시[ ]

R5

（ＤＦ／)

XD

Y2C

Y2C(ＪＯＢ２ 시동완료)

X축 소프트원점 복귀중[ ]

R4

（ＤＦ／)

R6

R6

Y축 소프트원점 복귀중[ ]

R5

（ＤＦ／)

R7

R7

다음 페이지에 계속 .......



R6

（ＤＦ)

ＪＯＢ 운전실행

[ ]

R2
Y21

X6

[ PF0 MV , K1 , 　 DT10 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT10, K1 , H 300 ]

ＪＯＢ１(X축)
위치결정 개시

ＪＯＢ１ 시동 NO.설정
X축 소프트원점 복귀 완료로
공유메모리의 JOB 1 시동 NO.
에리어에 "1"을 설정

READ 전송
(시스템메모리 ->공유메모리)

WRT 전송
(공유메모리 ->시스템메모리)

(X축 원점복귀 완료)

R7

（ＤＦ)

XB

[ PF0 MV , K1 , 　 DT20 ]

[ PF151 WRT, K0 , DT20, K1 , H 301 ]

(Y축 원점복귀 완료)

ＪＯＢ２ 시동 NO.설정
Y축 소프트원점 복귀 완료로
공유메모리의 JOB 2 시동 NO.
에리어에 "1"을 설정

[ ]

R6

（ＤＦ)

X8

Y23

Y23(ＪＯＢ１ 시동완료)X6 (X축원점복귀완료)

ＪＯＢ２(Y축)

위치결정 개시
[ ]

R7

（ＤＦ)

XD

Y2A

Y2A(ＪＯＢ２ 시동완료)XB

[ ]

R0
Y22

R3

[ ED ]

(Y축원점복귀완료)



제 6장
보조 내용

6-1 I/O접점 데이터

6-1-1 I/O 접점 일람....................................................

6-1-2 마더보드 장착시의 I/O번호 할당 예........................

6-2 공유 메모리 MAP

6-2-1 위치결정점 데이터의 공유메모리 WRT 어드레스........

6-2-2 파라메터의 공유메모리 WRT 어드레스....................

6-2-3 시동 NO.의 공유메모리 WRT 어드레스...................

6-2-4 보조출력의 공유메모리 READ 어드레스...................

6-2-5 ＪＯＧ 속도의 공유메모리 WRT 어드레스................

6-2-6 전송블럭 NO.....................................................

6-2-7 현재위치 변경의 공유메모리로의 WRT 어드레스........

6-2-8 현재위치의 공유메모리에서 READ 어드레스.............

6-2-9 에러코드의 공유메모리에서 READ 어드레스.............

6-3 수치 입력시의 지수부·가수부

6-3-1 지수부·가수부의 개요.........................................

6-3-2 입력 예............................................................

6-3-3 지수부·가수부 포멧 프로그램 예...........................

6-4 에러 코드 일람........................................................

6-5 밧데리 교환............................................................

6-6. 응용프로그램 구성예

(1) 10점 이상의 위치결정점 데이터 전송예.......................

   (2) 무부하로 동작테스트만 실시할때.................................

   (3) 응용프로그램......................................................... 

   (4) 단위설정을 mm로 설정했을 경우...............................  



■ 기본 마더보드의 슬롯 0에 2축,3축 유니트를 장착한 경우

6-1-1. I/O 접점 일람

6-1 I/O 접점 데이타

X

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

X8

X9

XA

XB

XC

XD

XE

XF

X10

X11

X12

X13

X14

X15

X16

X17

X18

X19

X1A

X1B

X1C

X1D

X1E

X1F

入力 (위치결정 유니트 --> PLC CPU)

위치결정 준비 완료

에러 검출

RUN(OFF)/ LOCAL(ON)

READ 전송완료

WRT 전송완료

JOB 1 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

X 축 원점복귀 완료

JOB 1 BUSY

JOB 1 시동 완료

JOB 1 보조출력 ON

JOB 2 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

Y 축 원점복귀 완료

JOB 2 BUSY

JOB 2 시동완료

JOB 2 보조출력 ON

JOB 3 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

Z 축 원점복귀 완료

JOB 3 BUSY

JOB 3 시동완료

JOB 3 보조출력 ON

出力 (PLC CPU --> 위치결정 유니트)

PLC 준비 완료

READ 전송(시스템메모리 → 공유 메모리)

WRT 전송 (공유 메모리 → 시스템메모리)

JOB 1 시동

X 축 기계원점 복귀 시동

X 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 1 정지

X 축 정회전 JOG

X 축 역회전 JOG

JOB 1 보조출력 OFF

JOB 2 시동

Y 축 기계원점 복귀 시동

Y 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 2 정지

Y 축 정회전 JOG

Y 축 역회전 JOG

JOB 2 보조출력 OFF

JOB 3 시동

Z 축 기계원점 복귀 시동

Z 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 3 정지

Z 축 정회전 JOG

Z 축 역회전 JOG

JOB 3 보조출력 OFF

Y

Y20

Y21

Y22

Y23

Y24

Y25

Y26

Y27

Y28

Y29

Y2A

Y2B

Y2C

Y2D

Y2E

Y2F

Y30

Y31

Y32

Y33

Y34

Y35

Y36

Y37

Y38

Y39

Y3A

Y3B

Y3C

Y3D

Y3E

Y3F

■ 기본 마더보드의 슬롯 0 에 1축 유니트를 장착한 경우

X

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

X8

X9

XA

XB

XC

XD

XE

XF

入力 (위치결정 유니트 --> PLC CPU)

위치결정 준비 완료

에러 검출

RUN(OFF)/ LOCAL(ON)

READ 전송완료

WRT 전송완료

JOB 1 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

X 축 원점복귀 완료

JOB 1 BUSY

JOB 1 시동 완료

JOB 1 보조출력 ON

出力 (PLC CPU --> 위치결정 유니트)

PLC 준비 완료

READ 전송(시스템메모리 → 공유 메모리)

WRT 전송 (공유 메모리 → 시스템메모리)

JOB 1 시동

X 축 기계원점 복귀 시동

X 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 1 정지

X 축 정회전 JOG

X 축 역회전 JOG

JOB 1 보조출력 OFF

Y

Y10

Y11

Y12

Y13

Y14

Y15

Y16

Y17

Y18

Y19

Y1A

Y1B

Y1C

Y1D

Y1E

Y1F



■ 전부 3축 (또는 2축) 유니트의 경우 (5 슬롯)

6-1-2. 마더보드 장착시의 I/O 번호의 할당예

● 슬롯 0

입 력 출 력

X0 ··위치결정 준비완료

∫
X13··JOB3 보조출력 ON

Y20 ··PLC 준비완료

∫
Y37 ··JOB3 보조출력 OFF

X40··위치결정 준비완료

∫
X53··JOB3 보조출력 ON

Y60 ··PLC 준비완료

∫
Y77 ··JOB3 보조출력 OFF

X80··위치결정 준비완료

∫
X93··JOB3 보조출력 ON

Y100··PLC 준비완료

∫
Y117··JOB3 보조출력 OFF

X120··위치결정 준비완료

∫
X133··JOB3 보조출력 ON

Y140··PLC 준비완료

∫
Y157··JOB3 보조출력 OFF

∫

Y180··PLC 준비완료

∫
Y197··JOB3 보조출력 OFF

● 슬롯 1

● 슬롯 2

● 슬롯 3

● 슬롯 4

X160··위치결정 준비완료

X173··JOB3 보조출력 ON
슬롯 0 1 2 3 4

※ I/O 할당시 2축, 3축 유니트는 똑같이

입력 32점, 출력 32점으로서 취급됩니다.

※ N700, N7000 PLC 위치결정 유니트의 I/O 번호

할당은 동일합니다.

■ 전부 1축 유니트의 경우 (5 슬롯)

● 슬롯 0

입 력 출 력

X0 ··위치결정 준비완료

∫
X9··JOB1 보조출력 ON

Y10 ··PLC 준비완료

∫
Y19 ··JOB1 보조출력 OFF

X20··위치결정 준비완료

∫
X29··JOB1 보조출력 ON

Y30 ··PLC 준비완료

∫
Y39 ··JOB1 보조출력 OFF

X40··위치결정 준비완료

∫
X49··JOB1 보조출력 ON

∫

∫ ∫

∫ ∫

● 슬롯 1

● 슬롯 2

● 슬롯 3

● 슬롯 4

※ I/O 할당시 1축 유니트는 입력 16점, 출력 16점

으로서 취급됩니다.

※ N700, N7000 PLC 위치결정 유니트의 I/O 번호

할당은 동일합니다.

슬롯 0 1 2 3 4

X60··위치결정 준비완료

X80··위치결정 준비완료

X69··JOB1 보조출력 ON

X89··JOB1 보조출력 ON

Y50 ··PLC 준비완료

Y70 ··PLC 준비완료

Y90 ··PLC 준비완료

Y59 ··JOB1 보조출력 OFF

Y79 ··JOB1 보조출력 OFF

Y99 ··JOB1 보조출력 OFF

○
○

○
○
○
○

○

○ FARA N-7000

SECNET

POWER CPU

○
○

○
○

○
○

○

○ FARA N-7000

SECNET

POWER CPU



메모리 어드레스

H3FF
H380 ~

H32A

H329

H328

H325
H324 ~

H323
H322 ~

H321
H320 ~

H31E
H31D ~

H31C
H31B ~

H31A
H319 ~

H318

시스템 OS 에리어 (R/W) 불가

에러 코드 Z 축 (R/W)

현재위치 어드레스 Z 축 (R)

JOG 속도 Z 축 (R/W)

보조 출력 (JOB 3) (R)

파라메터 (X 축) (R/W)

현재위치 변경어드레스 Z 축 (W)

JOG 속도 Y 축 (R/W)

JOG 속도 X 축 (R/W)

보조 출력 (JOB 2) (R)

보조 출력 (JOB 1) (R)

시동 No. (JOB 3) (W)

시동 No. (JOB 2) (W)

시동 No. (JOB 1) (W)

에러 코드 Y 축 (R/W)

에러 코드 X 축 (R/W)

현재위치 어드레스 X 축 (R)

현재위치 어드레스 Y 축 (R)

현재위치 변경어드레스 Y 축 (W)

현재위치 변경어드레스 X 축 (W)

H315
H314 ~

H313
H312 ~

H311
H310 ~

H29B
H280 ~

H275
H200 ~

H19B
H180 ~

H175
H100 ~

H09B
H080 ~

H077
H000 ~

전송블럭 No. (W)

H30A

H309

H308

H302

H301

H300

데이터 (Z 축) (R/W)

파라메터 (Y 축) (R/W)

파라메터 (Z 축) (R/W)

데이터 (Y 축) (R/W)

데이터 (X 축) (R/W)

내 용 참고 페이지

「6-2-9 참조」

※ R : 위치결정 공유메모리에서 PLC CPU 유니트로 READ

W : PLC CPU 유니트에서 위치결정 공유메모리로 WRITE R/W : READ/ WRITE

6-2. 공유메모리 MAP 일람

■ 공유메모리 MAP

● 주 의 : 공유 메모리의 시스템 OS 에리어는 CPU 유니트에서 억세스(READ) 하지 마십시오.

「6-2-8 참조」

「6-2-7 참조」

「6-2-6 참조」

「6-2-5 참조」

「6-2-4 참조」

「6-2-3 참조」

「6-2-2 참조」

「6-2-1 참조」

「6-2-2 참조」

「6-2-1 참조」

「6-2-2 참조」

「6-2-1 참조」



6-2-1. 위치결정점 데이타의 공유메모리 WRT 어드레스

데이터 No. 계산식의 n은, 전송블럭 No.를 표시합니다. 또한 지수부·가수부 데이터의 포멧에 대해서는

「6-3 수치 입력시의 지수부·가수부」를 참조하십시요.

(負數(-)는 2의 보수표현 : 지수부는 소숫점 이하의 행수)

다음에 실행할 데이타 No.(바이너리)

15 0

(C,P,S,E의 ASCII HEX CODE)

15 0

Ｈ０００ Ｈ１００ Ｈ２００

Ｈ００１ Ｈ１０1 Ｈ２０1

X 축
데이타 No. 항 목 FORMAT

위치결정 패턴

C : H43
P : H50
S : H53
E : H45

Y 축 Z 축

어드레스

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31

Ｈ００２ Ｈ１０２ Ｈ２０２

Ｈ００３ Ｈ１０３ Ｈ２０３

이동량

A : H41
I : H49

Ｈ００４ Ｈ１０４ Ｈ２０４ (A,I의 ASCII HEX CODE)

15 0

24 23 16

가수부 (바이너리)

15 0

Ｈ００５ Ｈ１０５ Ｈ２０５

Ｈ００６ Ｈ１０６ Ｈ２０６

축 속도

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

(바이너리)

15 0

Ｈ００７ Ｈ１０７ Ｈ２０７ 가감속 시간

(바이너리)

15 0

Ｈ００８ Ｈ１０８ Ｈ２０８
Dwell Time

X 10 ms

15 0

Ｈ００９ Ｈ１０９ Ｈ２０９
보조출력

A : H41
W : H57

(A,I의 ASCII HEX) (바이너리)

가수부 (바이너리)

15 0

Ｈ００Ａ

Ｈ００Ｂ

보간 속도

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

보간 속도일때는

X.Y.또는 X.Y.Z가

같은 영역입니다

Ｈ００Ｃ Ｈ１０Ｃ Ｈ２０Ｃ

Ｈ００Ｄ Ｈ１０Ｄ Ｈ２０Ｄ
위치결정 패턴

Ｈ００Ｅ Ｈ１０Ｅ Ｈ２０Ｅ

Ｈ００Ｆ Ｈ１０Ｆ Ｈ２０Ｆ 이동량　

Ｈ０１０ Ｈ１１０ Ｈ２１０

Ｈ０１１ Ｈ１１１ Ｈ２１１

Ｈ０１２ Ｈ１１２ Ｈ２１２
축속도

Ｈ０１３ Ｈ１１３ Ｈ２１３ 가감속 시간

Ｈ０１４ Ｈ１１４ Ｈ２１４ Dwell Time

Ｈ０１５ Ｈ１１５ Ｈ２１５ 보조 출력

Ｈ０１６

Ｈ０１７
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.2

(n-1)ｘ10

＋2

No.1

(n-1)ｘ10

＋1

다음 페이지에 계속 .......

보간 속도일때는
X.Y.또는 X.Y.Z가
같은 영역입니다



Ｈ０１８ Ｈ１１８ Ｈ２１８

Ｈ０１９ Ｈ１１９ Ｈ２１９
위치결정 패턴

Ｈ０１Ａ Ｈ１１Ａ Ｈ２１Ａ

Ｈ０１Ｂ Ｈ１１Ｂ Ｈ２１Ｂ 이동량　

Ｈ０１Ｃ Ｈ１１Ｃ Ｈ２１Ｃ

Ｈ０１Ｄ Ｈ１１Ｄ Ｈ２１Ｄ

Ｈ０１Ｅ Ｈ１１Ｅ Ｈ２１Ｅ
축속도

Ｈ０１Ｆ Ｈ１１Ｆ Ｈ２１Ｆ 가감속 시간

Ｈ０２０ Ｈ１２０ Ｈ２２０ Dwell Time

Ｈ０２１ Ｈ１２１ Ｈ２２１ 보조 출력

Ｈ０２２

Ｈ０２３
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.3

(n-1)ｘ10

＋3

Ｈ０２４ Ｈ１２４ Ｈ２２４

Ｈ０２５ Ｈ１２５ Ｈ２２５
위치결정 패턴

Ｈ０２６ Ｈ１２６ Ｈ２２６

Ｈ０２７ Ｈ１２７ Ｈ２２７ 이동량　

Ｈ０２８ Ｈ１２８ Ｈ２２８

Ｈ０２９ Ｈ１２９ Ｈ２２９

Ｈ０２Ａ Ｈ１２Ａ Ｈ２２Ａ
축속도

Ｈ０２Ｂ Ｈ１２Ｂ Ｈ２２Ｂ 가감속 시간

Ｈ０２Ｃ Ｈ１２Ｃ Ｈ２２Ｃ Dwell Time

Ｈ０２Ｄ Ｈ１２Ｄ Ｈ２２Ｄ 보조 출력

Ｈ０２Ｅ

Ｈ０２Ｆ
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.4

(n-1)ｘ10

＋4

Ｈ０３０ Ｈ１３０ Ｈ２３０

Ｈ０３１ Ｈ１３１ Ｈ２３１
위치결정 패턴

Ｈ０３２ Ｈ１３２ Ｈ２３２

Ｈ０３３ Ｈ１３３ Ｈ２３３ 이동량　

Ｈ０３４ Ｈ１３４ Ｈ２３４

Ｈ０３５ Ｈ１３５ Ｈ２３５

Ｈ０３６ Ｈ１３６ Ｈ２３６
축속도

Ｈ０３７ Ｈ１３７ Ｈ２３７ 가감속 시간

Ｈ０３８ Ｈ１３８ Ｈ２３８ Dwell Time

Ｈ０３９ Ｈ１３９ Ｈ２３９ 보조 출력

Ｈ０３Ａ

Ｈ０３Ｂ
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.5

(n-1)ｘ10

＋5

Ｈ０３Ｃ Ｈ１３Ｃ Ｈ２３Ｃ

Ｈ０３Ｄ Ｈ１３Ｄ Ｈ２３Ｄ
위치결정 패턴

Ｈ０３Ｅ Ｈ１３Ｅ Ｈ２３Ｅ

Ｈ０３Ｆ Ｈ１３Ｆ Ｈ２３Ｆ 이동량　

Ｈ０４０ Ｈ１４０ Ｈ２４０

Ｈ０４１ Ｈ１４１ Ｈ２４１

Ｈ０４２ Ｈ１４２ Ｈ２４２
축속도

Ｈ０４３ Ｈ１４３ Ｈ２４３ 가감속 시간

Ｈ０４４ Ｈ１４４ Ｈ２４４ Dwell Time

Ｈ０４５ Ｈ１４５ Ｈ２４５ 보조 출력

Ｈ０４６

Ｈ０４７
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.6

(n-1)ｘ10

＋6

다음 페이지에 계속 .......

보간 속도일때 는

같은 영역입니다

보간 속도일때 는

같은 영역입니다

보간 속도일때 는

같은 영역입니다

보간 속도일때 는

같은 영역입니다



Ｈ０４８ Ｈ１４８ Ｈ２４８

Ｈ０４９ Ｈ１４９ Ｈ２４９
위치결정 패턴

Ｈ０４Ａ Ｈ１４Ａ Ｈ２４Ａ

Ｈ０４Ｂ Ｈ１４Ｂ Ｈ２４Ｂ 이동량　

Ｈ０４Ｃ Ｈ１４Ｃ Ｈ２４Ｃ

Ｈ０４Ｄ Ｈ１４Ｄ Ｈ２４Ｄ

Ｈ０４Ｅ Ｈ１４Ｅ Ｈ２４Ｅ
축속도

Ｈ０４Ｆ Ｈ１４Ｆ Ｈ２４Ｆ 가감속 시간

Ｈ０５０ Ｈ１５０ Ｈ２５０ Dwell Time

Ｈ０５１ Ｈ１５１ Ｈ２５１ 보조 출력

Ｈ０５２

Ｈ０５３
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.7

(n-1)ｘ10

＋7

Ｈ０５４ Ｈ１５４ Ｈ２５４

Ｈ０５５ Ｈ１５５ Ｈ２５５
위치결정 패턴

Ｈ０５６ Ｈ１５６ Ｈ２５６

Ｈ０５７ Ｈ１５７ Ｈ２５７ 이동량　

Ｈ０５８ Ｈ１５８ Ｈ２５８

Ｈ０５９ Ｈ１５９ Ｈ２５９

Ｈ０５Ａ Ｈ１５Ａ Ｈ２５Ａ
축속도

Ｈ０５Ｂ Ｈ１５Ｂ Ｈ２５Ｂ 가감속 시간

Ｈ０５Ｃ Ｈ１５Ｃ Ｈ２５Ｃ Dwell Time

Ｈ０５Ｄ Ｈ１５Ｄ Ｈ２５Ｄ 보조 출력

Ｈ０５Ｅ

Ｈ０５Ｆ
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.8

(n-1)ｘ10

＋8

Ｈ０６０ Ｈ１６０ Ｈ２６０

Ｈ０６１ Ｈ１６１ Ｈ２６１
위치결정 패턴

Ｈ０６２ Ｈ１６２ Ｈ２６２

Ｈ０６３ Ｈ１６３ Ｈ２６３ 이동량　

Ｈ０６４ Ｈ１６４ Ｈ２６４

Ｈ０６５ Ｈ１６５ Ｈ２６５

Ｈ０６６ Ｈ１６６ Ｈ２６６
축속도

Ｈ０６７ Ｈ１６７ Ｈ２６７ 가감속 시간

Ｈ０６８ Ｈ１６８ Ｈ２６８ Dwell Time

Ｈ０６９ Ｈ１６９ Ｈ２６９ 보조 출력

Ｈ０６Ａ

Ｈ０６Ｂ
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.9

(n-1)ｘ10

＋9

Ｈ０６Ｃ Ｈ１６Ｃ Ｈ２６Ｃ

Ｈ０６Ｄ Ｈ１６Ｄ Ｈ２６Ｄ
위치결정 패턴

Ｈ０６Ｅ Ｈ１６Ｅ Ｈ２６Ｅ

Ｈ０６Ｆ Ｈ１６Ｆ Ｈ２６Ｆ 이동량　

Ｈ０７０ Ｈ１７０ Ｈ２７０

Ｈ０７１ Ｈ１７１ Ｈ２７１

Ｈ０７２ Ｈ１７２ Ｈ２７２
축속도

Ｈ０７３ Ｈ１７３ Ｈ２７３ 가감속 시간

Ｈ０７４ Ｈ１７４ Ｈ２７４ Dwell Time

Ｈ０７５ Ｈ１７５ Ｈ２７５ 보조 출력

Ｈ０７６

Ｈ０７７
보간 속도

데이타 No.1과 동일

No.10

(n-1)ｘ10

＋10

보간 속도일때 는

같은 영역입니다

보간 속도일때 는

같은 영역입니다

보간 속도일때 는

같은 영역입니다

보간 속도일때 는

같은 영역입니다



6-2-2. 파라메타의 공유메모리 WRT 어드레스

포멧값의 내용은 설정할 수 있는 최대값을 나타내고 있습니다. 또한 지수부·가수부 데이터의 포멧에 대

해서는 「 수치 입력시의 지수부·가수부」를 참조하십시요.

(負數(-)는 2의 보수표현 : 지수부는 소숫점 이하의 행수)

　　　　　　(바이너리)

15 0

Ｈ０８０ Ｈ１８０ Ｈ２８０

X 축
항 목 FORMAT

펄스아웃 모드
０ : 펄스＋SIGN
１ : ＣＷ＋ＣＣＷ

Y 축 Z 축

어드레스

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

다음 페이지에 계속 .......

　　　　　　(바이너리)

15 0

Ｈ０８１ Ｈ１８１ Ｈ２８１
단위 설정
0 : 펄스, 1 : mm
2 : inch,3 :degree

Ｈ０８２ Ｈ１８２ Ｈ２８２ 환산 단위 지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

15 8 7 0

Ｈ０８３ Ｈ１８３ Ｈ２８３

Ｈ０８４ Ｈ１８４ Ｈ２８４

속도　제한치

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ０８５ Ｈ１８５ Ｈ２８５

Ｈ０８６ Ｈ１８６ Ｈ２８６

소프트 리미트＋

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ０８７ Ｈ１８７ Ｈ２８７

Ｈ０８８ Ｈ１８８ Ｈ２８８

소프트 리미트－

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ０８９ Ｈ１８９ Ｈ２８９

Ｈ０８Ａ Ｈ１８Ａ Ｈ２８Ａ

바이어스 속도　

Ｈ０８Ｂ Ｈ１８Ｂ Ｈ２８Ｂ 백러쉬 보정 지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

15 8 7 0

가수부 (바이너리)

15 0

0 지수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ０８C Ｈ１８C Ｈ２８C

Ｈ０８D Ｈ１８D Ｈ２８D

오차 보정　　　

Ｈ０８Ｅ Ｈ１８Ｅ Ｈ２８Ｅ 위치결정 완료시간 바이너리

15 8 7 0

　　　　　　(바이너리)

15 0

Ｈ０８Ｆ Ｈ１８Ｆ Ｈ２８Ｆ
복귀 방향
０ : 위치＋방향
１ : 위치－방향　



가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ０９０ Ｈ１９０ Ｈ２９０

Ｈ０９１ Ｈ１９１ Ｈ２９１

원점복귀 어드레스

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ０９２ Ｈ１９２ Ｈ２９２

Ｈ０９３ Ｈ１９３ Ｈ２９３

복귀, ＪＯＧ고속

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ０９４ Ｈ１９４ Ｈ２９４

Ｈ０９５ Ｈ１９５ Ｈ２９５

복귀, ＪＯＧ저속

(바이너리)

15 0

Ｈ０９６ Ｈ１９６ Ｈ２９６ 가감속 시간

(바이너리)

15 0
Ｈ０９７

원점복귀 정지방법

0 : 도그 ON
1 : 도그 OFF
2 : 도그 ON/ OFF

(바이너리)

15 0
Ｈ０９８

축　모드

0 : 독립　　　
1 : 동시 ２축　
2 : 동시 3축

X.Y.Z축이 공통으로

사용하는 영역입니다

(바이너리)

15 0
Ｈ０９９

보간속도 지정

0 : 장축방향 속도

1 : 궤적속도

Ｈ０９Ａ
Ｉ／Ｆ 논리

bit0 0: 위치＋로 방향(SIGN) 출력 ON

bit1 0: 편차카운터 클리어로 ON
bit2 0: LED OFF로 드라이브 異常
bit3 0: LED ON으로 근접위치

bit4 0: LED OFF로 원점위치

bit5 0: LED OFF로 리미트 오바

15 5 4 3 2 1 0

( Bit 지령)

bit6 ∼ bit15 : 미사용

(바이너리)

15 0
Ｈ０９Ｂ

기동 방법　　　　

0 : 통상 기동
1 : 통상 복귀후 기동
2 : 고속 기동

3 : 테스트 체크

X.Y.Z축이 공통으로

사용하는 영역입니다

X.Y.Z축이 공통으로

사용하는 영역입니다

X.Y.Z축이 공통으로

사용하는 영역입니다

X.Y.Z축이 공통으로

사용하는 영역입니다



6-2-3. 시동 No.의 공유메모리 WRT 어드레스

(바이너리)

15 0

Ｈ３００ Ｈ３０１ Ｈ３０２

ＪＯＢ１ ＪＯＢ２ ＪＯＢ３

어드레스
FORMAT

6-2-4. 보조출력의 공유메모리로부터 READ 어드레스

Ｈ３０８ Ｈ３０９ Ｈ３０Ａ

6-2-5. ＪＯＧ 속도의 공유메모리 WRT 어드레스

6-2-6. 전송블럭 NO.의 공유메모리로부터 READ 어드레스

(바이너리)

15

어드레스 FORMAT

0

■ 전송블럭 NO. 와 데이터 내용 (공유메모리 어드레스 H 318)

0 파라메터 (X,Y,Z)

위치 결정점 데이터 NO 1~10(X,Y,Z)

위치 결정점 데이터 NO 11~20(X,Y,Z)

위치 결정점 데이터 NO 21~30(X,Y,Z)

.

.

.

위치결정점 데이터 NO 381~390(X,Y,Z)

위치결정점 데이터 NO 391~400(X,Y,Z)

X축 현재 위치 변경

Y축 현재 위치 변경

X,Y축 현재 위치 변경

Z축 현재 위치 변경

Z,X축 현재 위치 변경

Z,Y축 현재 위치 변경

Z,Y,X축 현재 위치 변경

.

.

.

1

2

3

39

41

42

43

44

45

46

47

40

전송블럭 NO. 전송처와 제어의 내용 READ/ WRITE

Ｒ／Ｗ

Ｒ／Ｗ

Ｒ／Ｗ

Ｒ／Ｗ

.

.

.

Ｒ／Ｗ

Ｒ／Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

Ｗ

(바이너리)

15 0

ＪＯＢ１ ＪＯＢ２ ＪＯＢ３

어드레스
FORMAT

ＪＯＢ１ ＪＯＢ２ ＪＯＢ３

어드레스
FORMAT

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ３１０ Ｈ３１２ Ｈ３１４

Ｈ３１１ Ｈ３１３ Ｈ３１５

Ｈ３１８



6-2-7. 현재위치 변경의 공유메모리 WRT 어드레스

ＪＯＢ１ ＪＯＢ２ ＪＯＢ３

어드레스
FORMAT

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ３１９ Ｈ３１Ｂ Ｈ３１Ｄ

Ｈ３１Ａ Ｈ３１Ｃ Ｈ３１Ｅ

6-2-8. 현재위치의 공유메모리로부터 READ 어드레스

ＪＯＢ１ ＪＯＢ２ ＪＯＢ３

어드레스
FORMAT

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 16

Ｈ３２０ Ｈ３２２ Ｈ３２４

Ｈ３２１ Ｈ３２３ Ｈ３２５

6-2-9. 에러코드의 공유메모리로부터 READ 어드레스

Ｈ３２８ Ｈ３２９ Ｈ３２Ａ
（ＨＥＸ）

15 0

ＪＯＢ１ ＪＯＢ２ ＪＯＢ３

어드레스
FORMAT



6-3-1. 지수부·가수부의 개요

6-3 수치입력시의 지수부·가수부

파라메터나 위치결정점 데이터의 이동량이나

속도에 관련되는 항목에는 우측 도표같이

지수부·가수부로 수치를 표시합니다.

이런 방식으로 입력되는 수치가 N일 경우,

Ｎ＝ｎｘ１０
-m

로 표시합니다. 여기에서 n는 가수부,

m은 지수부입니다. 이와같이 지수부와

가수부를 이용하여 수치를 표현하는 방법은

부동소수점 방식이라고 부릅니다.

가수부에서 사용하는 bit0 ~bit22 (23 bit分)을 전부 ON하여 바이너리 값으로 표현하면,

2
22
+ 2
21
+ 2
20
+ 2
19
+ ·······+ 2

3
+ 2
2
+ 2
1
+ 2
0
= 8388607

이 되고, 최대 8388607까지 수치를 나타낼수 있읍니다.

특히, bit 23의 Flag 상태에 따라 ±부호가 표현되므로 bit0 ~bit23로

＋８３８８６０７ ~－８３８８６０７ 까지의 수치가 상기의 FORMAT으로 가능합니다.

가수부의 bit 23의 Flag 상태에 따라 ±부호가 표현됩니다. 이 비트가 0(OFF)이면 (+)를 표시하고,

비트가 1(ON)이면 (-)를 표시합니다. 또한 負數의 데이터는 2의 보수로 표현됩니다.

8 3 8 8 6 0 7 d = 7 F F F F F H

2의 보수

0과 1을 교환 800000

1을 더한다 800001

- 8 3 8 8 6 0 7 d = 8 0 0 0 0 1 H

가수부 (바이너리)

15 0

지수부 (바이너리) 가수부 (바이너리)

31 24 23 1622

FORMAT

가수부 부호(＋，－)

● 가수부 (바이너리)

● 가수부 부호( bit )

● 지수부 (바이너리)

지수부에서 사용하는 bit24 ~bit31 (8비트 分) 을 모두 ON하여 바이너리로 표현하면,

2
7
+ 2
6
+ 2
5
+ 2
4
+ 2
3
+ 2
2
+ 2
1
+ 2
0
= 225

로 되므로, 상기의 FORMAT으로 0 ~255까지의 수치를 표현할 수 있읍니다.

6-3-2. 입력 예

10진수 －８３８８６.０７　

을 상기의 Format으로 나타낼 경우는,

Ｎ＝ｎｘ１０
-m

에 따라 표현하면

＝ -８３８８６０７Ｘ１０－２

가 됩니다.

10진수 －８３８８６０７

16진수 ＦＦ８００００１

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1

15 0

0 0 0 1

0 0 0 0 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0

31

0 2 8 0

1624 23 22

FORMAT

가수부 부호
가수부

지수부사용치 않는다.

* 상기 방법은 mm ,inch degree등을 사용하여 파라메터와 이동량등을 작성할 때 주로 사용합니다. 사용 예를 들자면

0.001 (다른 표현으로 10
-3
X 1)의 작성 방법은 H0301이 됩니다 여기서 03은 지수 10

-3
를 의미하며 01은“1”을 의미

합니다. 이런식으로 만약에 0.01은 H0201 이 되고 0.0002 는 H0402 가 됩니다



6-3-3. 지수부·가수부 포멧 프로그램

래더 프로그램을 사용하여 수치 데이터를 지수부·가수부의 FORMAT으로 데이터 레지스터 설정하는

순서를 설명합니다.

● -8388697 (10진수)을 설정할 경우

(DF ) [F1 , K-8388607, DT107 ]

[F6 , K0 , H210, DT108 ]

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

015

DT107

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

31

DT108

24 23 22 16

K-8388607 (H FF800001) 을 전송

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1

015

DT107

1 1 1 1 1 1 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0

31

DT108

24 23 22 16

0 0 0 1

F F 8 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

015

0 0 0 0

K 0

0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0

31 24 23 22 16

0 0 8 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1

015

DT107

0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0

31

DT108

24 23 22 16

0 0 0 1

0 0 8 0

결 과

DT108

디지트 전송

주) 상기 래더 프로그램 [ F6 , K0 , H210 DT108 ]에서 K값을 K0에서 K3으로 바꿔서 프로그램하면 나중에

결과치가 -8388607에서 -8388.607로 변환되어 있음을 알 수 있습니다.

왜냐하면 F6 디지트전송으로 K3이라는 값이 소프트 리미트(-)의 지수부(바이너리)로 전송되었기 때문입니다.

같은 방법으로 (-)소수점 단위의 이동량등을 write할 수 있습니다.

프로그램 지시에 따른

데이타 레지스타 변화



6-4-1. 에러코드의 READ

6-4 에러코드 일람표

시스템 동작시의 이상이나 파라메터·위치결정점 데이터 설정시의 이상등, 위치결정 유니트에서 무엇인가

에러가 발생하게 되면 에러검출 접점이 ON하고, 에러내용에 따라 공유메모리로 에러코드가 Write 됩니다.

래더 프로그램에서는 에러검출 접점의 상승(Positive Edge)의 타이밍으로 에러코드를 CPU로 Read 합니다.

에러코드는 HEX(16진) 표시로 Read 됩니다.

● 참조 : 실제로 에러코드를 READ/ 해제하는 프로그램에 관해서는「5-10 에러코드의 READ/ 해제 프로그램」을

참조하십시요.

6-4-2. 에러코드 일람표 (HEX 표시)

패턴

이동량

축속도

보간 속도

가감속 시간

DWELL TIME

보조 출력

우선도 1

우선도 2

우선도 3

우선도 4

우선도 5

우선도 6

우선도 7

우선도 8

우선도 9

우선도 10

우선도 11

우선도 12

우선도 13

우선도 14

우선도 15

우선도 16

우선도 17

우선도 18

우선도 19

우선도 20

SET UP 에러

PLC CPU 에러

전지 에러

* 타임체크 오버

* 통신 BCC 에러

* FORMAT 에러

시스템의 동작 불능

PLC의 CPU 워치독 에러

전지 전압 저하

통신 타임체크 에러

통신에서의 BCC 에러

COMMAND·RESPONSE의 FORMAT 에러

펄스 아웃 모드

축 모드

단위 설정

환산 단위

속도 제한치

소프트리미트 +

소프트 리미트 -

바이어스 속도

보간 속도 지정

백 러쉬 보정

오차 보정

완료 시간

복귀 방향

복귀 어드레스

복귀.JOG고속

복귀.JOG저속

가감속 시간

기동 방향

원점복귀 정지방향

입출력 (I/F) 논리

동시축에서 패턴이 틀리고 보조점이 계속

된다.

설

정

범

위

에

러

파

라

메

터

데

이

터

동작 개시

전 지

티칭유니트 <->

위치결정 유니트

통신

상 황 에러 이름 코 드 내 용

０１

０２

１０

１１

１２

２１

２２

２３

２４

２５

２６

２７

２８

２９

３０

３１

３２

３３

３４

３５

３６

３７

３８

３９

４０

４１

４２

４３

４４

４５

４６

４７

※1



상 황 에러 명 코 드 내 용

５０

리미트 스위치 에러

소프트 리미트 에러

분기 에러

리턴 에러

드라이버 이상

속도 변경 불능

정지 불능

원호 불능 에러

현재 위치 변경에러

기

동

방

법

ＪＯＢ 시동 No. 지정

기동방법 지정

데이타 Write 에러

테스트체크 이외의 시동 No.로 고속기동한

고속기동시의 현재치가 테스트 체크시와 다른

테스트체크시, 각축 10점(3축에서 30)을 초과했다.

통상복귀후 기동모드에서 기계원점 복귀하지 않음.

테스트/ 고속기동 모드에서

·교시 모드를 지정했다.

·JOG 스타트를 지정했다.

·원점복귀 스타트를 지정했다.

리미트 스위치를 초과했다.

다음 동작에서 소프트 리미트를 초과했다.

분기를 9회 이상 수행했다.

분기하지 않았는데 리턴을 만났다.

드라이브에 이상이 있다.

속도 변경점에서 가감속을 할수 없다.

C,E점에서 현재속도에서 정지까지 거리가 부족하다.

원호교시 3점이 직선상에 있다.

설정범위(-8388607~8388607)에러

테스트/ 고속기동 모드시 데이터를 Write 했다.

５１

５２

동

작

관

계

６０

６１

６２

６３

６４

６５

６６

６７

６８

데

이

타
７０

※2

* 표시는 티칭유니트 접속시에 표시되는 에러를 표시하며 위치결정 운전에는 영향이 없습니다.

※1 본 위치결정 유니트는 전원 투입 후 전지 전압의 이상을 검출하며 만약에 Low Votage가 판정되면

에러 코드 "0 2"가 세트됩니다. 그러나 위치 결정 에러 검출 접점은 ON되지 않습니다.

또한 전지 에러가 발생해도 위치결정 운전에는 아무런 영향을 미치지 않습니다.

※2 파라메터의 기동방법이 테스트/ 고속기동모드에서는, 다른 파라메터 항목의 WRT 전송이나 위치결정점

데이터의 WRT 전송은 할수가 없습니다. (메모리 클리어도 할 수 없음)

6-4-3. 에러코드의 공유메모리로부터 READ 어드레스

Ｈ３２８ Ｈ３２９ Ｈ３２Ａ
（ＨＥＸ）

15 0

ＪＯＢ１ ＪＯＢ２ ＪＯＢ３

어드레스
FORMAT



6-5-1. 교환시기

6-5 밧데리 교환

밧데리 전압이 저하되면 위치결정 유니트 전면의 BATT.LED가 점멸합니다.

물론, 이 LED가 점멸하여도 약 1개월간은 백업이 가능하지만 빠른시일내에 밧데리를 교환하십시요.

※ BATT.LED가 점멸하여도 에러 검출 접점은 ON되지 않습니다.

● 밧데리 교환 준비

총 백-업 시간이 5,000 시간을 초과할 때가 교환시기이지만,

실제로 이 경우는 최악의 상태를 고려한 경우이므로 통상의

환경에서는 약 4∼5배 (20,000시간)정도 유지합니다.

6-5-2. 교환순서

PLC 전원을 OFF 한다.

마더보드에서 유니트를

꺼집어 낸다.

위치결정 유니트 내부를

분리한다.(사출물)

유니트 내부의 밧데리를

교환한다.

위치결정 유니트를 마더

보드에 장착한다.

PLC 전원을 ON 한다.

6-5-3. 지정 밧데리

당사 PLC 그룹으로 문의 바랍니다.

(031)-(200)-(2430, 2431, 2966)

상기 전화번호는 사정상 변경될 수도 있읍니다.



1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

항 목

펄스 아웃 모드

축 모드

단위 설정

환산 단위

속도 제한치

소프트 리미트＋

소프트 리미트－

바이어스 속도

보간 속도

백러쉬 보정

1: CW +CCW

0: 독립

0: 펄스

1 펄스

400,000 PPS

150,000 PLS

-45,000 PLS

0 PPS

1: 궤적 속도

0 PLS

X 축

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

오차 보정

위치결정 완료시간

복귀 방향

복귀 어드레스

복귀 JOG 고속

복귀 JOG 저속

가감속 시간

기동 방법

원점복귀 정지방법

I/F 논리

항 목 X 축

O PLS

300 msec

1: 위치－방향

- 20,000 PLS

50,000 PPS

3000 PPS

100 msec

1:통상복귀후기동

1: 근점도그 OFF

110101

■ 설정 파라메터의 내용

■ 프 로그램 구성 ( 1축 유니트 사용예 )

본 매뉴얼「5-11. 종합프로그램」에서는 10점 미만의 위치결정점 데이터를 취급한 프로그램예를 나타내었지만

이번 프로그램은 10점 이상의 위치결정점 데이터를 전송하는 예로서, 15점의 위치결정점 데이터를 전송하는

프로그램 예입니다. 프로그램 순서는 CPU UNIT가 RUN MODE로 SET되면, 먼저 파라메터와 위치결정점

데이터를 SET하고 난 뒤 기계원점 복귀와 소프트원점 복귀를 실행하고 SWITCH INPUT으로 위치결정 동작을

시작하는 순서입니다.

6-6. 응용프로그램 구성예

(1 ) 10점 이상의 위치결정점 데이터전송 예

1 ) P RO G - > RU N M OD E

공유메모리 -> 시 스템메모리

공유메모리 -> 시 스템메모리

※ 기계원점 복귀를 완료하려면
원점근접, 원점입력이 필요합니다.

2 ) 파 라 메 터 W RITE 전 송

3 ) 1~1 0번 까 지 위치결정점 데이터 R EA D

4 ) X축 데 이 타 N o.1∼ N o.1 0을 W RT 전 송

7 ) X축 기 계원점 복귀실행

■ 프 로그램 순서

시스템메모리 -> 공유 메모리5 ) 11 ~2 0번 까 지 위치결정점 데이터 REA D

시스템메모리 -> 공유 메모리

공유메모리 -> 시 스템메모리6 ) X축 데 이 타 N o.11∼ N o.1 5을 W R T 전 송

8 ) X축 소 프트원점 복귀실행

9 ) X 20 스 위 치 를 "O N"하 여 JOB 동 작 시작

10) J OB 1 위 치 결정 운전실행 시행



P2

P3

P4

P5

P6

P7

P8

P9

P10

C11

P12

P13

P14

P15

E

I + 10000

I + 10000

I + 10000

I + 10000

I + 10000

I + 10000

I + 10000

I + 10000

I + 10000

I + 10000

I - 20000

I - 20000

I - 20000

I - 20000

I - 20000

5,000

20,000

5,000

20,000

5,000

20,000

5,000

20,000

5,000

20,000

5,000

10,000

15,000

20,000

30,000

100

100

100

100

100

100

100

100

100

100

200

200

200

200

200

0

0

0

0

0

0

0

0

0

100

0

0

0

0

0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

A0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

패 턴 이동량 축속도 가감속시간
Dwell
Time

보조출력 보간속도

■ 설정 데이타의 내용

데이타
No.

■ 프로그램 예

- 제품 규격 : 1축 유니트 (N7000/700 위치결정 모듈 공통임)

- 장착 슬롯 : 0 슬롯

- 축 제어 : X축

■ 기본 마더보드의 슬롯 0에 1축 유니트를 장착한 경우

X

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

X8

X9

XA

XB

XC

XD

XE

XF

入力 (위치결정 유니트 --> PLC CPU )

위치결정 준비 완료

에러 검출

RUN(OFF)/ LOCAL(ON)

READ 전송완료

WRT 전송완료

JOB 1 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

X 축 원점복귀 완료

JOB 1 BUSY

JOB 1 시동 완료

JOB 1 보조출력 ON

出力 (PLC CPU --> 위치결정 유니트)

PLC 준비 완료

READ 전송(시스템메모리 → 공유 메모리)

WRT 전송 (공유 메모리 → 시스템메모리)

JOB 1 시동

X 축 기계원점 복귀 시동

X 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 1 정지

X 축 정회전 JOG

X 축 역회전 JOG

JOB 1 보조출력 OFF

Y

Y10

Y11

Y12

Y13

Y14

Y15

Y16

Y17

Y18

Y19

Y1A

Y1B

Y1C

Y1D

Y1E

Y1F

- JOB 시동 SIGNAL은 X20접점을 사용하였습니다.



공유메모리의 전송블럭 NO.에리어

에 "0"을 저장(파라메타 설정)

펄스 아웃 모드 ( 1: CW＋CCW )

환산 단위 ( 1 펄스 )

속도 제한치 (400000 PPS)

소프트 리미트 ＋(150000)

소프트 리미트 —(-45000)

바이어스 속도 ( 0 PPS )

오차 보정 ( 0 PLS )

복귀 방향 (1: 위치—방향 )

복귀 어드레스 (-20000 PLS )

복귀 JOG 고속 (50000 PPS)

가감속 시간 (100msec)

축모드 ( 0: 독립 )

보간속도 지정 ( 1: 궤적속도 )

I/F 논리 (110101) BIN을 HEX로
변환하면 H35입니다

기동 방법 (1: 통상복귀후 기동 )

공유메모리의 X축 파라메터 에리어

에 설정내용을 Write 한다.

단위 설정 ( 0: 펄스 )

백러쉬 보정 ( 0 PLS )

위치결정 완료시간 (300msec)

복귀 JOG 저속 (3000PPS)

원점복귀정지방법 (1:근점도그OFF )

(슬롯 "0"에 1축 유니트를 실장한 경우)

PLC 준비 완료[ ]

R9014 Y10

[ F0 MV , K0 , 　 DT0 ]

[ F151 WRT, K0 , DT0 , K1 , H 318 ]

프로그램 예

파라메타 설정

[ F0 MV , K1 , 　 DT100 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT101 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT102 ]

[ F1 DMV , K400000 , DT103 ]

[ F1 DMV , K 150000 , DT105 ]

[ F1 DMV , K -45000 , DT107 ]

[ F6 DGT , K0 , H210 , DT108 ]※

[ F1 DMV , K0 , DT109 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT111 ]

[ F1 DMV , K0 , DT112 ]

[ F0 MV , K300 , 　 DT114 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT115 ]

[ F1 DMV , K -20000, DT116 ]

[ F6 DGT , K0 , H210, DT117 ]※

[ F1 DMV , K50000 , DT118 ]

[ F1 DMV , K3000 , DT120 ]

[ F0 MV , K 100 ,　 DT122 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT123 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT124 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT125 ]

[ F0 MV , H35 , 　 DT126 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT127 ]

[ F151 WRT, K0, DT100, K28, H 80 ]

위치결정 준비

완료
[ ]

X0 R0

[ ]（ＤＦ)

R0 R1X7 X1 R100

R1

R1

（ＤＦ)

다음 페이지에 계속 .......



[ F0 MV , K 2 , DT200 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT1 ]

[ F151 WRT, K0 , DT1 , K1 , H 318 ]

위치결정 패턴 ( P ２ )

가감속 시간 (100 msec)

Dwell Time ( 0x10 msec)

이동량 데이터

(I + 10000 PLS )

축 속도 (5000 pps)

공유메모리의 전송블럭 NO.에리어에
"'1"을 Write 한다.

(위치결정점 데이터 NO.1~10을지정)

보조 출력 ( Ａ0 )

공유메모리의 X축 데이터 NO.1
에리어에 설정 데이터를 Write

위치결정 패턴 ( P4 )

R3

（ＤＦ)

R3

[ F1 DMV , K 10000 , DT202 ]

[ F0 MV , H49 , DT204 ]

[ F1 DMV , K 5000 , DT205 ]

[ F0 MV , K100 , DT207 ]

[ F0 MV , K 0 , DT208 ]

[ F0 MV , H4100 , DT209 ]

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 0 ]

[ F0 MV , K 4 , DT200 ]

위치결정점 데이타 설정 No.1 - No.10

[ ]（ＤＦ)

X4 R2R0 X7 X1

R2

R100

파라메터 전송 완료

[ ](ＤＦ )

X4 R3R2 X7 X1

R3

R100

파라메터 전송 완료

확인

（ＤＦ)

위치결정 점 데이터

1번에서 10번까지 설정

[ F0 MV , H 50 , DT201 ]

보간 속도 ( 0 Pulse )[ F0 MV , K 0 , DT210 ]

공유메모리의 X축 데이터 NO.3
에리어에 설정 데이터를 Write

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 18 ]

위치결정 패턴 ( P6 )[ F0 MV , K 6 , DT200 ]
공유메모리의 X축 데이터 NO.5
에리어에 설정 데이터를 Write

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 30 ]

위치결정 패턴 ( P8 )[ F0 MV , K 8 , DT200 ]

공유메모리의 X축 데이터 NO.7
에리어에 설정 데이터를 Write

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 48 ]

위치결정 패턴 ( P10 )[ F0 MV , K 10 , DT200 ]

공유메모리의 X축 데이터 NO.9
에리어에 설정 데이터를 Write

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 60 ]

위치결정 패턴 ( P3 )[ F0 MV , K 3 , DT200 ]

축 속도 (20000 pps)[ F1 DMV , K 20000 , DT205 ]
공유메모리의 X축 데이터 NO.2
에리어에 설정 데이터를 Write

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H C ]

위치결정 패턴 ( P5 )[ F0 MV , K 5 , DT200 ]
공유메모리의 X축 데이터 NO.4
에리어에 설정 데이터를 Write

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 24 ]

위치결정 패턴 ( P 7 )[ F0 MV , K 7 , DT200 ]

공유메모리의 X축 데이터 NO.6
에리어에 설정 데이터를 Write

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 3C ]

다음 페이지에 계속 .......



[ F0 MV , K2 , 　 DT2 ]

[ F151 WRT, K0 , DT2 , K1 , H 318 ]

공유메모리의 전송블럭 NO.에리어에
"'2"을 Write 한다. (위치결정점

데이터 NO.11~20 을 지정)

위치결정 패턴 ( P12 )

이동 거리 ( I - 2000 )

R5

[ ]（ＤＦ)

X4 R4R3 X7 X1

R4

R100
위치데이터 전송완료

N0 1-10

[ ](ＤＦ )

X4 R5R4 X7 X1

R5

R100

（ＤＦ)

위치결정 패턴 ( P9 )

공유메모리의 X축 데이터 NO.8
에리어에 설정 데이터를 Write

위치결정 패턴 ( C11 )

Dwell Time (100x10 msec)

공유메모리의 X축 데이터 NO.10
에리어에 설정 데이터를 Write

위치데이터 전송완료 확인

N0 1-10

R5

（ＤＦ)

>

위치결정점 데이타 설정 No.11 - No.15

[ F0 MV , K 12 , DT300 ]

[ F0 MV , H 50 , DT301 ]

[ F1 DMV , K - 20000, DT302 ]

[ F6 DGT , K 0 , H 210 , DT 303 ]

[ F0 MV , H 49 , DT304 ]

[ F1 DMV , K 5000 , DT305 ]

[ F0 MV , K 200 , DT307 ]

[ F0 MV , K 0 , DT308 ]

[ F0 MV , H 4100 , DT309 ]

[ F1 DMV , K 0 , DT310 ]

[ F151 WRT, K0 , DT300 , K12, H 0 ]

[ F0 MV , K 13 , DT300 ]

[ F1 DMV , K 10000 , DT305 ]

[ F151 WRT, K0 , DT300 , K12, H C ]

[ F0 MV , K 14 , DT300 ]

[ F0 MV , K 15000 , DT305 ]

[ F151 WRT, K0 , DT300 , K12, H 18 ]

가감속 (200 ms)

Dwell time ( 0 ms )

보조 출력 ( A0 )

보간 속도 ( 0 )

공유메모리의 X축 데이터 NO.11
에리어에 설정 데이터를 Write

위치결정 패턴 ( P13 )

축 속도 10000 PULS

공유메모리의 X축 데이터 NO.12
에리어에 설정 데이터를 Write

위치결정 패턴 ( P14 )

축 속도 15000 PULS

공유메모리의 X축 데이터 NO.13
에리어에 설정 데이터를 Write

다음 페이지에 계속 .......

축 속도 50000 PULSE

[ F0 MV , K 9 , DT200 ]

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 54 ]

[ F0 MV , K 11 , DT200 ]

[ F0 MV , H 43 , DT201 ]

[ F0 MV , K 100 , DT208 ]

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K12, H 6C ]



[ ]（ＤＦ)

X4 R6R5 X7 X1

R6

R100

[ ](ＤＦ )

X4 R7R6 X7 X1

R7

R100

[ F0 MV , K 15 , DT300 ]

[ F1 DMV , K 20000 , DT305 ]

[ F151 WRT, K0 , DT300 , K12, H 24 ]

[ F0 MV , K 0 , DT300 ]

[ F0 MV , H 45 , DT301 ]

[ F1 DMV , K 30000 , DT305 ]

[ F151 WRT, K0 , DT300 , K12, H 30 ]

공유메모리의 X축 데이터 NO.14
에리어에 설정데이터를 Write

위치결정 패턴 ( E0 )

공유메모리의 X축 데이터 NO.15
에리어에 설정데이터를 Write

축 속도 30000 pps

기계 원점 복귀

[ ]（ＤＦ)

X8 R8R7 X1 R100

R8

X축 기계원점 복귀시작

위치데이터 전송완료

( N0 11 - 20 )

X축 기계원점 복귀중

소프트원점 복귀

[ ]（ＤＦ)

X8 RAR9 X1 R100

RA

[ ]（ＤＦ)

X6 R9R8 X1 R100

R9

X축 소프트원점 복귀시작

X축 소프트원점 복귀중

[ ]（ＤＦ)

X6 R100RA X6 X1

[ ]

R7 Y14R8

>

R9 Y15RA

X축 원점복귀 완료

X축 소프트원점 복귀완료

JOB 운전 실행

[ F0 MV , K1 , 　 DT3 ]

[ F151 WRT, K0 , DT3 , K1 , H 300 ]

(ＤＦ )

X20 R0 X7

>

공유 메모리의 JOB1 시동 No.

에리어에 “1”을 설정

다음 페이지에 계속 .......

[ ]

위치결정 패턴 ( P15 )

축 속도 20000 pps



[ ]（ＤＦ)

X20 Y13R0 X7 X8

Y13

JOB 1 (X)축 위치결정 시동

X1

[ ]

R1 Y12
WRITE 전송 (공유메모리 ->

시스템메모리)

R2

R3 R4

R5 R6

( ED )



1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

항 목

펄스 아웃 모드

축 모드

단위 설정

환산 단위

속도 제한치

소프트 리미트＋

소프트 리미트－

바이어스 속도

보간 속도

백러쉬 보정

1: CW +CCW

1: 동시

0: 펄스

1 펄스

400,000 PPS

8388607 PLS

-8388607 PLS

0 PPS

1: 궤적 속도

0 PLS

X, Y축

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

오차 보정

위치결정 완료시간

복귀 방향

복귀 어드레스

복귀 JOG 고속

복귀 JOG 저속

가감속 시간

기동 방법

원점복귀 정지방법

I/F 논리

항 목 X, Y축

O PLS

300 msec

1: 위치-방향

0 PLS

1500 PPS

100 PPS

100 msec

2:고속기동모드

0: 근점도그 ON

110101

■ 설정 파라메터의 내용

■ 프로그램 구성

외부와 연결되어 있는 각종 센서의 (리미트,원점,원점근접)동작 없이 프로그램을 RUN하면 파라메터와 위치데이

터를 전송하고 곧이어 위치결정 동작을 시작하는 프로그램이며 현 위치좌표에서 X축은 I+5000PLS Y축은

I+2000PLS만큼 직선 동시보간 기능으로 고속 기동한 후 감속 정지하고 다시 방향을 돌려 역방향으로 원래

위치로 돌아오는 위치 동작을 수행합니다. 이러한 동작을 보조출력을 이용하여 무한하게 반복합니다.

(직 선 보 간 이 란 각 축 의 이 동 거 리 가 다 를 지 라 도 동 시 에 시 작 해 서 동 시 에 동 작 을 끝 내 게 되 는 기 능 입 니 다 )

(2 ) 무부하로 동작테스트만 실행시의 응용 프로그램

1 ) P ROG -> RUN MODE

공유메모리 -> 시스 템메모리

공유메모리 -> 시스 템메모리

※ 기계원점 복귀를 완료하려면
원점근접, 원점입력이 필요합니다.

2) 파라 메터 WRITE 전송

3) 1~10번까 지 위치결정점 데이터 READ

4) X축 데 이타 No.1∼ 10을 W RT 전송

7) 보조 출력 판정

■ 프로그램 순서

시스템메모리 -> 공 유메모리

시스템메모리 -> 공 유메모리

공유메모리 -> 시스 템메모리

5) 테스 트 운전 실행

8) 실제 출력

6) 위치 결정 시동

■ 시스템 구성 예
X축 서보 드라이브

서보 모터

Y축 서보 드라이브

서보 모터

- 위치결정 유니트의 파라메터 20번 I/F논리를 설정하여 주십시오 (예:110100, [3-3-20. I/F논리 참조)

- 펄스 출력은 표시 LED에서 확인할 수 있습니다

- 원점 근접과 원점 입력 신호없이 데이터 전송 후 바로 동작을 개시합니다

- 서보 드라이브나 스테핑 드라이브를 연결해서 테스트할때는 가능한 무부하 상태로 실행하십시요

Digita
l

POWER

ALARM
SVRON

Digita
l

POWER

ALARM
SVRONPOSI

TIONING

Y

X

Y

POSITIONING

BATT

ALARM

X

PULSE
OUT

ZERO



X

C2

E

X

I+5000

I-5000

상관 없음

Y

64

64

X

A0

A15

1

2

패 턴 이동량 축속도 가감속시간
Dwell
Time 보조출력 보간속도

■ 설정 데이타의 내용

데이타
No.

■ 프 로그램 예

- 제품 규격 : 2축 유니트 (7000/700 공통)

- 장착 슬롯 : 0 슬롯 (장착 슬롯이 바뀌면 I/O 할당 번호가 변합니다)

- 축 제어 : X,Y축 동시 2축

- 한번의 동작이 이뤄진후 보조출력값을 이용하여 무한하게 반복동작을 한다.

- 독립 1축을 사용하여 테스트할때는 I/O 할당번호와 파라메터의 축모드 설정 ,위치데이터의 축속도

지정등이 달라집니다.

Y

C2

E

Y

I+2000

I-2000

X

64

64

Y

50

50

X

50

50

Y

A0

A15

XY

50000PLS

50000PLS

- X,Y축 동시 제어모드이기 때문에 축속도 항목과는 상관이 없으며 동시 보간속도에만 속도값을 넣으면 됩니다.

- 만약에 제어모드를 독립축 모드로 지정했을때는 축속도에만 속도 데이터를 넣으면 됩니다.

■ 기본 마더보드의 슬롯 0에 2축 ,3축 유 니트를 장착한 경우

X

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

X8

X9

XA

XB

XC

XD

XE

XF

X10

X11

X12

X13

X14

X15

X16

X17

X18

X19

X1A

X1B

X1C

X1D

X1E

X1F

入力 (위치결정 유니트 --> PLC CPU)

위치결정 준비 완료

에러 검출

RUN(OFF)/ LOCAL(ON)

READ 전송완료

WRT 전송완료

JOB 1 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

X 축 원점복귀 완료

JOB 1 BUSY

JOB 1 시동 완료

JOB 1 보조출력 ON

JOB 2 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

Y 축 원점복귀 완료

JOB 2 BUSY

JOB 2 시동완료

JOB 2 보조출력 ON

JOB 3 위치결정 완료/ 테스트체크 완료

Z 축 원점복귀 완료

JOB 3 BUSY

JOB 3 시동완료

JOB 3 보조출력 ON

出力 (PLC CPU --> 위치결정 유니트)

PLC 준비 완료

READ 전송(시스템메모리 → 공유 메모리)

WRT 전송 (공유 메모리 → 시스템메모리)

JOB 1 시동

X 축 기계원점 복귀 시동

X 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 1 정지

X 축 정회전 JOG

X 축 역회전 JOG

JOB 1 보조출력 OFF

JOB 2 시동

Y 축 기계원점 복귀 시동

Y 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 2 정지

Y 축 정회전 JOG

Y 축 역회전 JOG

JOB 2 보조출력 OFF

JOB 3 시동

Z 축 기계원점 복귀 시동

Z 축 소프트원점 복귀 시동

JOB 3 정지

Z 축 정회전 JOG

Z 축 역회전 JOG

JOB 3 보조출력 OFF

Y

Y20

Y21

Y22

Y23

Y24

Y25

Y26

Y27

Y28

Y29

Y2A

Y2B

Y2C

Y2D

Y2E

Y2F

Y30

Y31

Y32

Y33

Y34

Y35

Y36

Y37

Y38

Y39

Y3A

Y3B

Y3C

Y3D

Y3E

Y3F

상관 없음



공유메모리의 전송블럭 NO.에리어

에 "0"을 저장(파라메타 설정)

펄스 아웃 모드 ( 1: CW＋CCW )

환산 단위 ( 1 펄스 )

속도 제한치 (400000 PPS)

소프트 리미트 ＋(8388607)

소프트 리미트 —(8388607)

바이어스 속도 ( 0 PPS )

오차 보정 ( 0 PLS )

복귀 방향 (1: 위치—방향 )

원점복귀 어드레스 (0 PLS )

복귀 JOG 고속 (1500 PPS)

가감속 시간 (100msec)

축모드 ( 1: 2축 동시)

보간속도 지정 ( 1: 궤적속도 )

I/F 논리 (110100) BIN을 HEX로
변환하면 H34입니다

기동 방법 (0: 통상 기동 )

공유메모리의 X축 파라메터 에리어

에 설정내용을 Write 한다.

단위 설정 ( 0: 펄스 )

백러쉬 보정 ( 0 PLS )

위치결정 완료시간 (300msec)

복귀 JOG 저속 (100 PPS)

원점복귀정지방법 (0:근점도그ON)

(슬롯 "0"에 2축 유니트를 실장한 경우)

PLC 준비 완료[ ]

R9010 Y20

[ F0 MV , K0 , 　 DT200]

[ F151 WRT, K0 , DT200, K1 , H 318 ]

프로그램 예

파라메타 설정

[ F0 MV , K1 , 　 DT100 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT101 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT102 ]

[ F1 DMV , K400000 , DT103 ]

[ F1 DMV , K8388607 , DT105 ]

[ F1 DMV , H800001 , DT107 ]

[ F1 DMV , K0 , DT109 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT111 ]

[ F1 DMV , K0 , DT112 ]

[ F0 MV , K300 , 　 DT114 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT115 ]

[ F1 DMV , K 0 , DT116 ]

[ F1 DMV , K1500 , DT118 ]

[ F1 DMV , K100 , DT120 ]

[ F0 MV , K 100 ,　 DT122 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT123 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT124 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT125 ]

[ F0 MV , H34 , 　 DT126 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT127 ]

[ F151 WRT, K0 , DT100 , K28, H 80 ]

위치결정 준비완료[ ]

X0 R10

[ ]（ＤＦ)

R10 R11

R11

R11

（ＤＦ)

다음 페이지에 계속 .....

공유메모리의 Y축 파라메터 에리어

에 설정내용을 Write 한다.

[ F151 WRT, K0 , DT100 , K28, H 180 ]

[ ]（ＤＦ)

R11 R12

R12

X4

공유메모리-->시스템메모리로

전송



[ F1 DMV , H430002 , DT0 ] 위치결정 패턴 ( C２ )

가감속 시간 (64 msec)

Dwell Time ( 50x10 msec)

이동량 데이터 (I + 5000 Pulse )

축 속도 (0 pps)

보조 출력 ( Ａ０ )

공유메모리의 X축 데이터 NO.1번 에리어
에 설정 데이터를 Write

이동량 데이터 (I + 2000 Pulse)

（ＤＦ)

R21

[ F0 MV , H 49 , DT4 ]

[ F1 DMV , K 0 , DT5 ]

[ F0 MV , K64 , DT7 ]

[ F0 MV , K 50 , DT8 ]

[ F0 MV , H4100 , DT9 ]

[ F151 WRT, K0 , DT0 , K12, H 0 ]

[ F1 DMV , K 2000 , DT2 ]

위치결정점 데이타 전송

[ F1 DMV , K5000 , DT2 ]

보간 속도 ( 50000 Pulse )[ F0 MV , K50000 , DT10

공유메모리의 Y축 데이터 NO.1번 에리어
에 데이터를 Write

[ F151 WRT, K0 , DT0 , K12, H 100 ]

위치결정 패턴 ( E )[ F1 DMV , H450000 , DT0 ]

이동량 데이터 (I - 5000 Pulse)[ F1 DMV , K-5000 , DT2 ]

[ F6 DGT , K0 , H210 , DT3 ]

보조 출력 (A15)[ F0 MV , H 410F , DT9 ]

공유메모리의 X축 데이터를 2번 위치
데이터 영역으로 Write 전송

[ F151 WRT, K0 , DT0 , K12, H C ]

이동량 데이터 (I - 2000 Pulse)[ F1 DMV , K-2000 , DT2 ]

[ F6 DGT , K0, H210 , DT3 ]
공유메모리의 Y축 데이터를 2번 위치
데이터 영역으로 Write 전송

[ F151 WRT, K0 , DT0 , K12, H 10C ]

다음 페이지에 계속 .......

[ ]（ＤＦ )

R10 R20X4

R20

파라메터 전송완료확인

위치결정 데이터의 NO1-10까지를 전송합니다

아래 프로그램은 그중에서 1번과 2번의 위치데이터를 공유 메모리에서 시스템 메모리로 전송합니다

[ F0 MV , K 1 , DT200 ]

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K1, H 318 ]

R20

（ＤＦ)
위치결정점 데이터 1번에서 10번까지 설정하기

위해서 우선 DT200으로 "1"을 전송합니다.

매뉴얼 「4-3-1.전송블럭의 개요」를 참조하십

시오.

[ ]（ＤＦ )

R21 R22X4

R22

공유메모리 --> 시스템메모리로

전송

[ ]

R20 R21
READ 전송 완료（ＤＦ )

X3

R21

（ＤＦ)

[ ]（ＤＦ )

R20 Y21X3

Y21

시스템 메모리 --> 공유메모리로

위치결정점 데이터를 1번에서 10번까지

READ합니다



다음 페이 지에 계속 ..... . .

위치결정점 데이타 테스트 전송

[ ]（ＤＦ )

R20 R30X4

R30

WRITE 전송완료

파라메터의 기동방법을 테스트 체크로 설정하여 시스템 메모리로 전송합니다

시동 데이터 NO를 "1"로 설정하고 시동접점을 ON하여 테스트 운전을 수행합니다

[ F0 MV , K 0 , DT200 ]

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K1, H 318 ]

R30

（ＤＦ) 전송 블럭 "0"을 전송하여

파라메터를 설전함

[ F0 MV , K 3 , DT527 ]

[ F151 WRT, K0 , DT527 , K1, H 9B ]

R30

（ＤＦ) 파라메터중에서 시동 방법만 수

정함. 기존의 통상기동에서

테스트 체크로 수정됨

[ ]（ＤＦ )

R30 R31X4

R31

공유메모리--> 시스템 메모리 전송

[ ]（ＤＦ )

R30 R40X4

R40

WRITE 전송완료

[ F0 MV , K 0 , DT201 ]

[ F151 WRT, K0 , DT201 , K1, H 300 ]

R40

（ＤＦ) 시동 데이터를 "1"번으로 설정

전송함

[ ]（ＤＦ )

R40 R41X8

R41

테스트 동작을 시작함

위치결정점 시동

테스트체크 완료(X5)접점이 출력되면 파라메터의 기동모드를 고속기동으로 설정하여

시스템메모리로 전송 시동 NO를 "1"로 하고 시동 접점을 ON하여 고속 기동을 수행합니다

[ ]

R40 R50X5

R50

테스트체크 완료

[ F0 MV , K 0 , DT200 ]

[ F151 WRT, K0 , DT200 , K1, H 318 ]

R50

（ＤＦ)
전송 블럭에 "1"을 전송하여

파라메터를 설정함



[ ](ＤＦ )

R50 R60X4

R60

WRITE 전송완료

[ F 60 CMP , DT 202 , 　H F ]

[ F150 READ, K0 , H 308 ,K1 DT 202 ]

(ＤＦ )

R60 X9

다음 페이지에 계속 ...... .

[ F0 MV , K 0 , DT527 ]

[ F151 WRT, K0 , DT527 , K1, H 9B ]

R50

（ＤＦ) 기동방법을 고속기동으로 설정함

[ ]（ＤＦ )

R50 R51X4

R51

공유메모리에서 -->

시스템 메모리로 전송

[ ]（ＤＦ )

R60 R61

R61

고속기동 보조

[ F0 MV , K 1 , DT201 ]

[ F151 WRT, K0 , DT201 , K1, H 300 ]

R61

（ＤＦ)

[ ]（ＤＦ )

R61 R62X8

R62

고속 기동

시동 데이터 No."1"번 설정

보조 출력 판정

위치결정점 데이터의 NO"2"번이 동작완료된 후 설정된 보조출력 "A15"가 공유메모리

로 전송 됩니다. 이때 보조출력 접점이 (X9) ON된 시점에서 보조출력(A15)를 공유

메모리에서 READ해옵니다. READ된 보조출력 "15"와 기준값 "F"를 비교, 일치되면

시동접점을 "ON"하여 다시 위치결정점 데이터의 NO"1"번부터 고속기동을 합니다.

[ ]

R63

보조출력 ON이후 출력

R63

보조출력 코드와 기준 데

이터를 비교

R63 R900B

[ ]

R64

데이터 일치 출력

X9

[ ]

Y29

보조출력 OFF



[ ]

R12 Y22

WRITE 전송

(공유메모리 -> 시스템메모리)
R22

R31

( ED )

실 제 출 력

내부릴레이 R 접점에 의해 데이터 전송이나 각 JOB의 시동을 지시합니다.

R51

[ ]

R41 Y23

JOB 1시동

X,Y축 동시 2축모드 이기 때문에

JOB "1" 을 시동하여도 X,Y,축이

동시에 기동합니다

R64

R62



■ 프 로그램 구성

프로그램을 RUN하면 파라메터와 위치 데이터를 전송하고 외부와 연결되어 있는 각종센서 (리미트 원점 근접

원점등)의 동작신호 결과로 원점복귀 및 위치결정 동작을 시작하는 프로그램이며, 현 위치에서 1번 I+5000펄스,

2번 I+3000펄스, 3번 I+3000펄스 만큼 독립 모드로 기동한 후 감속 정지하고 다시 방향을 돌려 역방향으로

원래위치로 돌아오는 동작입니다 이러한 동작을 보조 출력을 이용하여 무한하게 반복합니다.

(실제 테스트용 위치결정 유니트는 3축이지만 1축만을 이용한 독립 제어입니다.)

(3 ) 응용프로그램 구성예

1 ) P ROG -> RUN MODE

2) 파라 메터 WRITE 전송

3) 1~10번까 지 위치결정점 데이터 READ

4) X축 데 이타 No.1∼ 10을 W RT 전송

7) 위치 결정 동작

■ 프 로그램 순서

5) 기계 원점 복귀 실행

8) 보조 출력 판정

6) 소프 트원점 복귀 시동

■ 시스템 구성 예

서 보 드 라 이 브

- 위치결정 유니트의 파라메터 20번 I/F논리를 설정하여 주십시오 (예:110100,「3-3-20. I/F 논리」참조

- 펄스출력은 표시 LED에서 확인할 수 있습니다

- 원점근접과 원점입력 신호없이 데이터전송 후 바로 동작을 개시합니다

모 터

리미트 오버
(X4)

원점근접
(X1)

Digit
al

POWER

ALARM

SVRON

엔코더POWER 출력

X40∼X5F

Y60∼Y7F

리미트 오버
(X0)

리미트
상하한 입력

○

○

○

○

○

○

○

○
FARA N-7000

SECNET

POWER CPU

IN

16점

X0

∫

XF

IN

16점

X10

∫

X1F

OUT

16점

Y20

∫

Y2F

OUT

16점

Y30

∫

Y3F Pulse 출력



Y3C 출력 접점을 위치결정 유니트의 원점근접

입력으로 연결하여 주십시오

Y3D 출력접점을 위치결정 유니트의 리미트

오버 입력으로 연결하여 주십시요

[ ]

X1 (원점근점 센서설정) Y3C

[ ]

X0 (리미트오버 센서설정) Y3D

X4 (리미트오버 센서설정)

위치결정 준비 완료 보조

기계원점 복귀 보조

소프트원점 복귀 보조

위치결정 시동 보조

에러리셋 보조

에러복귀 보조

보조출력 판정 결과 (>)

보조출력 판정 결과 (=)

보조출력 판정 결과 (<)

WRT 전송보조

전송블럭 재 지정

데이터 전송

위치결정점 데이터 설정

기계원점 복귀 지령

파라메터 지정

위치데이터 No.1번 설정

위치데이터 No.2번 설정

위치데이터 No.3번 설정

위치데이터 No.4번 설정

X축 시동

R0

R1

R2

R3

R4

R5

R6

R7

R8

R11

R12

R101

R102

R104

DT300-328

DT100-111

DT120-131

DT140-151

DT160-171

DT10

항 목

리미트 스위치 입력

원점 근접 스위치 입력

리미트 스위치 입력

위치결정 동작개시 스위치

정방향 JOG

역방향 JOG

에러 리셋

원점 복귀중

원점 복귀 완료

펄스 출력중

에러 발생

원점 근접 출력 (*1)

리미트 출력 (*1)

X0

X1

X4

X11

X12

X13

X15

Y20

Y21

Y22

Y23

Y3C

Y3D

항 목

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

항 목

펄스 아웃 모드

축 모드

단위 설정

환산 단위

속도 제한치

소프트 리미트＋

소프트 리미트－

바이어스 속도

보간 속도

백러쉬 보정

오차 보정

위치결정 완료시간

복귀 방향

복귀 어드레스

복귀 JOG 고속

복귀 JOG 저속

가감속 시간

기동 방법

원점복귀 정지방법

I/F 논리

1: CW +CCW

1: 동시

0: 펄스

1 펄스

400,000 PPS

8388607 PLS

-8388607 PLS

0 PPS

1: 궤적 속도

0 PLS

X 축 항 목 X 축

O PLS

300 msec

1: 위치-방향

0 PLS

2000 PPS

200 PPS

300 msec

1:통상복귀후 기동

0: 근점도그 ON

110100

■ 설 정 파라메터 의 내용

■ 시 스템 센서 프로 그램예

■ 내 부릴레이 (R ) , 데 이 터 레지스 터 (D T )의 설 정 ■ 입 출력 접점 (X , Y )의 설정

(*1) Y3C출력은 X1의 입력을 받아서 위치결정

유니트의 원점근접 신호로 사용됩니다.

Y3D출력은 X0, X4의 입력을 받아서 위치결

정 유니트의 리미트오버 신호로 사용됩니다.

원점신호는 서보 드라이브의 "Z"상 신호를

받는것이 좋습니다.

「1-2-5장 (1) SCDJ 서보와의 접속」참조

「3-3. 파라메타」참조



X

C2

P3

C4

E

X

I+3000

I+5000

I+3000

I-11000

1

2

3

4

5

패 턴 이 동 량 축 속 도 가 감 속 시 간
Dw e l l
T im e

보 간 속 도

■ 설정 데이타의 내용

데 이 타
N o .

■ 프 로그램

- 제품 규격 : 2축 또는 3축 유니트 (N7000, N700 위치결정 모듈 공통임)

- 장착 슬롯 : 4 슬롯 (장착슬롯이 바뀌면 I/O 할당번호가 변합니다)

- 축 제어 : X축 (독립 1축)

- 한번의 동작이 이뤄진후 보조출력값을 이용하여 무한하게 반복동작을 합니다.

- 원점근접 신호와 리미트오버 신호를 입력 유니트(X0, X1, X2)로 받은후, 출력 유니트(Y3C, Y3D)의

출력접점을 통해 위치결정 유니트의 원점근접과 리미트오버 입력으로 결선하였습니다.

- JOB1 시동 Signal은 X11 접점을 사용하였습니다.

Y

E

E

E

E

Y

I+0

I+0

I+0

I+0

X

300

300

300

300

X

100

100

100

200

X

5000

10000

15000

20000

Y

0

0

0

0

Y

A0

A0

A0

A0

보 조 출 력

X

A1

A2

A3

A4

Y

0

0

0

0

Y

300

300

300

300

X

0

0

0

0

■ 동작 챠트

P1 P2 P3

0 3000 8000 11000

A0 A1 A2 A3

(A4) P4

속행점 C

통과점 P

속행점 C

속

도

이동량

보조출력



공유메모리의 전송블럭 NO.에리어에

"0"을 저장(파라메타 설정)

펄스아웃 모드 ( 1: CW＋CCW )

환산 단위 ( 1 펄스 )

속도 제한치 (400000 PPS)

소프트 리미트 ＋(8388607)

소프트 리미트 —(8388607)

바이어스 속도 ( 0 PPS )

오차 보정 ( 0 PLS )

복귀 방향 (1: 위치 —방향 )

복귀 어드레스 (0 PLS )

복귀 JOG 고속 (2000 PPS)

가감속 시간 (300msec)

축모드 ( 0 :1축 독립 )

보간속도 지정 ( 1: 궤적속도 )

I/F 논리 (110100) BIN을 HEX로
변환하면 H34입니다

기동 방법 (1: 통상 복귀후 기동)

공유메모리의 X축 파라메터 에리어

에 설정내용을 Write 한다.

단위 설정 ( 0: 펄스 )

백러쉬 보정 ( 0 PLS )

위치결정 완료시간 (300msec)

복귀 JOG 저속 (200 PPS)

원점복귀 정지방법 (0: 근점도그ON)

(슬롯 "4"에 3축 유니트를 실장하여 X축만 사용한 경우)

PLC 준비 완료[ ]

R9014 Y60

[ F0 MV , K0 , 　 DT0]

[ F151 WRT, K4 , DT0, K1 , H 318 ]

프로그램 예

파라메타 설정

[ F0 MV , K1 , 　 DT300 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT301 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT302 ]

[ F1 DMV , K400000 , DT303 ]

[ F1 DMV , K8388607 , DT305 ]

[ F1 DMV , H800001 , DT307 ]

[ F1 DMV , K0 , DT309 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT311 ]

[ F1 DMV , K0 , DT312 ]

[ F0 MV , K300 , 　 DT314 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT315 ]

[ F1 DMV , K 0 , DT316 ]

[ F1 DMV , K2000 , DT318 ]

[ F1 DMV , K200 , DT320 ]

[ F0 MV , K 300 ,　 DT322 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT323 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT324 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT325 ]

[ F0 MV , H34 , 　 DT326 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT327 ]

[ F151 WRT, K4 , DT300 , K28, H 80 ]

위치결정 준비

완료
[ ]

X40 R0

（ＤＦ)

R0

다음 페이지에 계속 .

[ ]（ＤＦ)

X40 R11

R11

X44

공유메모리-->시스템

메모리로 전송

R5

X41

1

1



[ F1 DMV , K1, DT0 ]

위치결정 패턴 C2

（ＤＦ)

R102

위치결정점 데이타 전송

다음 페이지에 계속 ...... .

[ ]（ＤＦ )

R11 R12

R12

전송블럭 재설정

위치결정 데이터의 No.1번 - No.4번 까지를 전송합니다.

[ F0 MV , K 1 , DT0 ]

[ F151 WRT, K4 , DT0 , K1, H 318 ]

R12

（ＤＦ) 위치결정점 데이터 1번에서 10번

까지 설정하기 위해서 우선 DT0

으로 "1"을 전송합니다

R102

（ＤＦ)

[ ]（ＤＦ )

R12 Y61

Y61

시스템 메모리 --> 공유메모리로

위치결정점 데이터를 1번에서

10번까지 READ합니다

X43 X41

X43 X41

[ ]（ＤＦ )

Y61 R102

R102

X44 X41

[ F151 WRT, K4 , DT0 , K1 , H 318 ]

[ F1 DMV , H430002 , DT100 ]

[ F1 DMV , K5000 , DT102 ]

[ F1 DMV , K5000 , DT105 ]

[ F0 MV , K300 , DT107 ]

[ F0 MV , K 100 , DT108 ]

[ F0 MV , H 4101 , DT109 ]

[ F1 DMV , H 0 , DT110 ]

[ F151 WRT , K4 , DT100 , K12 , H0 ]

[ F0 MV , H 49 , DT104 ]

공유메모리 전송블럭 No.에리어

에 "1"을 Write합니다. (위치결

정점 데이터 No.1 ∼10을 지정)

이동량 데이터 (I+5000)

축 속도 (5000 PPS)

[ F1 DMV , H500003 , DT120 ]

[ F1 DMV , K3000 , DT122 ]

[ F0 MV , H 49 , DT124 ]

[ F1 DMV , K 10000 , DT125 ]

[ F0 MV , K 300 , DT127 ]

[ F0 MV , K 100 , DT128 ]

[ F0 MV , H 4102 , DT129 ]

[ F1 DMV , H 0 , DT130 ]

[ F151 WRT , K4 , DT120 , K12 , HC ]

위치결정 패턴 (P3)

가감속 (300ms)

dwell time (100 x 10ms)

보조 출력 ( A1 )

보간속도 (0 PLS)

공유메모리의 X축 데이터를 1번

위치데이터 영역으로 WRT전송

이동량 (I+3000)

축 속도 (10000 PPS)

가감속 (300ms)

DWELL TIME (100 x 10ms)

보조 출력 ( A2 )

보간 속도 ( 0 PLS )

공유메모리의 X축 데이터를 2번

위치데이터 영역으로 WRT전송



다음 페이지에 계속 .......

[ ]

Y62 R101R102

R101

（ＤＦ)

R102

[ F1 DMV , H430004 , DT140 ]

[ F1 DMV , K3000 , DT142 ]

[ F0 MV , H 49 , DT144 ]

[ F1 DMV , K 15000 , DT145 ]

[ F0 MV , K 300 , DT147 ]

[ F0 MV , K 100 , DT148 ]

[ F0 MV , H 4103 , DT149 ]

[ F1 DMV , H 0 , DT150 ]

[ F151 WRT , K4 , DT140 , K12 , H18 ]

（ＤＦ)

R102

[ F1 DMV , H450000 , DT160 ]

[ F1 DMV , K-11000 , DT162 ]

[ F6 DGT , H0, H210 , DT163 ]

[ F0 MV , H 49 , DT164 ]

[ F1 DMV , K 20000 , DT165 ]

[ F0 MV , K 300 , DT167 ]

[ F0 MV , K 200 , DT168 ]

[ F0 MV , H 4104 , DT169 ]

[ F1 DMV , H 0 , DT170 ]

[ F151 WRT , K4 , DT160 , K12 , H24 ]

[ ]（ＤＦ )

R102 Y62

R11

공유 메모리 -->시스템메모리로

위치결정점 데이터를 1번에서

4번까지 WRT합니다

X44 X41

Y62

R104

[ ]

R101 R104
[ TMY 0, K2 ]

원점 복귀 시동

[ ]

R104 Y64X47

Y64

X48

기계원점 복귀 시동

[ ]

Y64 R1X46

R1

원점 복귀 중

위치결정 패턴 ( C3 )

이동량 ( I+3000 PLS )

축 속도 ( 15000 PPS )

가감속 (300ms)

DWELL TIME ( 100 x 10ms )

보조 출력 ( A3 )

보간 속도 ( 0 PLS )

공유메모리의 X축 데이터를 3번

위치데이터 영역으로 WRT전송

위치결정 패턴 ( E )

이동량 ( I-11000 PLS )

축 속도 ( 20000 PPS )

가감속 ( 300ms )

DWELL TIME ( 200 x 10ms )

보조 출력 ( A4 )

보간 속도 ( 0 PLS )

공유메모리의 X축 데이터를 4번

위치데이터 영역으로 WRT전송

X41

X41



[ ](ＤＦ)

X14 Y65X47

Y65

소프트원점 복귀 시동

[ F0 MV , K1 , DT 10 ]

[ F151 WRT, K4 , DT 10 ,K1 H300 ]

다음 페이지에 계속 ...... .

위치결정점 시동

JOB1 위치결정의 시동 No.를

"1"번으로 지정

X15

[ ]

R4

X48 X41

[ ]

Y65 R2X46

R2

소프트원점 복귀중

[ ]

X47 Y67X12

Y67

X축 정회전 JOG

[ ]

X47 Y68X13

Y68

Y축 정회전 JOG

[ ]

X11 R3

R3

위치결정 동작개시

보조출력 판정결과에 따라 "R3"

접점이 ON되면 위치결정 동작이

1번부터 다시 시작합니다.

(ＤＦ)

R3

(ＤＦ)

[ ](ＤＦ)

R3 Y63X47

Y63

JOB1 위치결정 시동

X48 X41

JOB 1 에러 판정

[ F150 READ ,K4 , H328 ,K1 DT200 ] JOB1 에러발생 코드 READ

X41

(ＤＦ)

[ F0 MV , K0 , DT 200 ]

[ F151 WRT, K4 , DT 200 ,K1 H328 ]

R4

(ＤＦ)

R4

[ ]

R5

X41

JOB1 에러발생 코드 해제

R7



[ ]

R1 Y20

R2

원점 복귀중 LAMP

X46

[ ]

Y21

보조 출력 판정

[ F150 READ, K4 , H308 , K1 , DT201 ]

[ F60 CMP , DT 201 , K4 ]

JOB 1 보조출력 데이터

READ

X49

(ＤＦ)

[ ]

X49 R6R900A

판정 DT201 > K4

[ ]

X49 R7R900B

판정 DT201 = K4

[ ]

X49 R8R900C

판정 DT201 < K4

[ ]

X49 Y69
JOB 1 보조출력 OFF

[ F150 READ, K4 , H320 , K2 , DT202 ] JOB 1 현재값 READ

R9010

현재 위치 어드레스 READ

원점복귀 완료 LAMP

X47

[ ]

Y22
펄스출력중 LAMP

X41

[ ]

Y23
에러 발생 LAMP

[ ]

X1 (원점근접 센서설정) Y3C
원점근접 신호판별

Y3C 출력신호를 위치결정 유니트

의 원점근접 입력으로 결선하여

주십시오.

원점 근접 판별

[ ]

X0 (리미트오버 센서설정) Y3D

X4 (리미트오버 센서설정)

리미트오버 신호판별

Y3D 출력신호를 위치결정 유니트의

리미트오버 입력으로 결선하여 주

십시오.

리미트오버 판별

( ED )



■ 프 로그램 구성

먼저 파라메터와 위치 데이터를 전송한 후 원점 복귀를 시작하며 외부와 연결되어 있는 각종 센서(리미트,

원점근접,원점등) 의 신호 동작 결과로 원점 복귀 완료 후 위치 결정 동작을 시작하는 프로그램입니다.

위치결정 동작은 원점 위치 (A+0mm)에서 2번 위치 (A+100mm), 3번 위치(A+50mm), 4번 위치(A+0mm),

5번 위치(A+120mm)로 연속 동작을 수행합니다.

이러한 동작을 보조출력 READ 판별을 이용하여 반복 동작을 수행합니다

(4 ) 단위설정을 mm로 설정했을 경우의 응용프로그램 ( 1축 유니트 이용 )

파라메터의 3번 단위 설정을 "mm"로 설정했을 경우 단위설정과 관련되는 부분들은 (속도와 이동량 관련)

설정 수치를 재 셋팅해야 합니다. 그렇지않고 단위설정만 변경할 경루 여러 가지 에러가 발생하게 됩니다.

단위설정만 변경하면 단위만 변경되고, setting 값은 그대로 있기 때문입니다.

예를들어 단위설정이 pulse로 되어 있을 경우 속도 1000pulse/sec와

단위설정이 mm로 되어 있을 경우의 속도 1000mm/sec는 상당한 속도차이가 발생합니다.

■ 시스템 구성 예

서 보 드 라 이 브

모 터

리미트 오버
(X4)

원점근접
(X1)

Digit
al

POWER

ALARM

SVRON

엔코더POWER 출력

X40∼X4F

Y50∼Y5F

리미트 오버
(X0)

리미트
상하한 입력

○

○

○

○

○

○

○

○
FARA N-7000

SECNET

POWER CPU

IN

16점

X0

∫

XF

IN

16점

X10

∫

X1F

OUT

16점

Y20

∫

Y2F

OUT

16점

Y30

∫

Y3F

■ 주 의 사항

Pulse 출력



1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

항 목

펄스 아웃 모드

축 모드

단위 설정

환산 단위

속도 제한치

소프트 리미트＋

소프트 리미트－

바이어스 속도

보간 속도

백러쉬 보정

오차 보정

위치결정 완료시간

복귀 방향

복귀 어드레스

복귀 JOG 고속

복귀 JOG 저속

가감속 시간

기동 방법

원점복귀 정지방법

I/F 논리

1: CW +CCW

0: 독립

1: mm

0.0097mm/sec

1000mm/sec

8388mm

-8388mm

0 mm

1: 궤적 속도

0 mm

X 축 항 목 X 축

0.5 mm

300 msec

1: 위치 -방향

0 mm

20 mm/sec

2mm/se

300 msec

1:통상복귀 기동

0: 근점도그 ON

110100(H34)

■ 설정 파라메터의 내용

※ 환산단위 0.0097mm/sec의 산출근거는

Ball Screw의 Pitch 값을 20 mm로 가정 했을 경우,

Servo Drive의 기본값 2048 PLS 를 20mm로 나누면 1pulse당 이동거리가 산출됩니다.

계산식은 20mm/2048 PLS = 0.0097656...

여기서 소숫점 다섯자리 이하는 사용할 수 없습니다. 반 올림하거나 무시하십시오.

(매뉴얼 「3-3. 파라메타」의 4번 항목 참조)

그러므로 환산 단위는 0.0097mm/pls로 설정 할 수 있습니다.

(주) 오차보정 산출방법은 매뉴얼「3-3-11. 오차보정」을 참조하십시오.

Y3C 출력 접점을 위치결정 유니트의 원점근접

입력으로 연결하여 주십시오

Y3D 출력접점을 위치결정 유니트의 리미트오버

입력으로 연결하여 주십시요

[ ]

X1 (원점근점 센서설정) Y3C

[ ]

X0 (리미트오버 센서설정) Y3D

X4 (리미트오버 센서설정)

■ 시스템 센서 프로그램예

(*1) Y3C출력은 X1의 입력을 받아서 위치결정 유니트의 원점근접 신호로 사용됩니다.

Y3D출력은 X0, X4의 입력을 받아서 위치결정 유니트의 리미트오버 신호로 사용됩니다.

원점신호는 서보 드라이브의 "Z"상 신호를 받는것이 좋습니다.

「1-2-5장 (1) SCDJ 서보와의 접속」참조하십시오.

(*1)

(*1)

※



C2

C3

C4

C5

E

A+150mm

A+100mm

A+ 50mm

A+ 0mm

A+120mm

100

10

150

10

10

1

2

3

4

5

패 턴 이 동 량 축 속 도 보 간 속 도 가 감 속 시 간 D w e l l tim e 보 조 출 력
데 이 타
N o .

상관없음 64

64

100

150

64

A1

A2

A3

A4

A5

400mm/sec

900mm/sec

800mm/sec

990mm/sec

999mm/sec

상관없음

상관없음

상관없음

상관없음

속도

이동량

NO 1 위치결정

NO 5 위치결정

A+0mm A+50mm A+150mmA+100mm A+120mm

NO 4 위치결정 NO 3 위치결정 NO 2 위치결정

■ 프 로그램

- 제품 규격 : 1축 유니트 (N7000, N700 위치결정 유니트는 공통)

- 장착 슬롯 : 4 번슬롯 (장착 슬롯이 바뀌면 I/O 할당 번호가 변합니다)

- 축 제어 : X축 (독립 1축)

- 한번의 동작이 이뤄진후 보조출력값을 이용하여 무한하게 반복동작을 함

- 원점근접 신호와 리미트오버 신호를 입력 유니트 (X0,X1,X2)로 받은 후 출력 유니트(Y3C,Y3D)의

출력접점을 통하여 위치결정 유니트의 원접근접과 리미트오버 입력으로 결선하여 주십시요

■ 설 정 데이타의 내 용

■ 동 작 챠트



공유메모리의 전송블럭 NO.에리어

에 "0"을 저장(파라메타 설정)

펄스 아웃 모드 ( 1: CW＋CCW )

환산 단위 ( 0.0097mm/pls

속도 제한치 (1000mm/sec)

소프트 리미트 ＋(8388 mm)

소프트 리미트 —(8388mm )

바이어스 속도 ( 0 mm )

오차 보정 ( 0.5mm)

복귀 방향 (1: 위치—방향 )

복귀 어드레스 (0 mm )

복귀 JOG 고속 (20mm/sec)

가감속 시간 (300msec)

축모드 ( 1축 독립 )

보간속도 지정 ( 1: 궤적속도 )

I/F 논리 (110100) BIN을 HEX로
변환하면 H34입니다

기동 방법 (1: 통상 복귀후 기동)

공유메모리의 X축 파라메터 에리어

에 설정내용을 Write 한다.

단위 설정 ( 1:mm )

백러쉬 보정 ( 0 mm )

위치결정 완료시간 (300msec)

복귀 JOG 저속 (2mm/sec)

원점복귀정지방법 (0:근점도그ON)

(슬롯 "4"에 1축 유니트를 실장한 경우)

PLC 준비 완료[ ]

R9014 Y50

[ F0 MV , K0 , 　 DT0]

[ F151 WRT, K4 , DT0, K1 , H 318 ]

프로그램 예

파라메타 설정

[ F0 MV , K1 , 　 DT100 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT101 ]

[ F0 MV , H461 , 　 DT102 ]

[ F1 DMV , K 1000 , DT103 ]

[ F1 DMV , K 8388 , DT105 ]

[ F1 DMV , k-8388 , DT107 ]

[ F1 DMV , K0 , DT109 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT111 ]

[ F0 MV , K5 , DT112 ]

[ F0 MV , K300 , 　 DT114 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT115 ]

[ F1 DMV , K 0 , DT116 ]

[ F1 DMV , K20 , DT118 ]

[ F1 DMV , K2 , DT120 ]

[ F0 MV , K 300 ,　 DT122 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT123 ]

[ F0 MV , K0 , 　 DT124 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT125 ]

[ F0 MV , H34 , 　 DT126 ]

[ F0 MV , K1 , 　 DT127 ]

[ F151 WRT, K4 , DT100 , K28, H 80 ]

X40

（ＤＦ)

다음 페이지에 계속 .

[ ]（ＤＦ)

X40 R0

R0

X44

공유메모리-->시스템

메모리로 전송

[ F6 DGT , K0 , H210, DT108 ]

[ F0 MV , K1 , DT113 ]



위치결정점 데이타 전송

다음 페이지에 계속 .......

[ ]（ＤＦ )

R0 R1

R1

전송 블럭 재설정

위치결정 데이터의 NO 1번-5번 까지를 전송합니다

R1

위치결정점 데이터 1번에서 10번

까지 설정하기 위해서 우선 DT0

에 "1"을 전송합니다

시스템 메모리 --> 공유메모리로

위치결정점 데이터를 1번에서

10번까지 READ합니다

[ ]（ＤＦ )

T0 R2

R2

X43

[ TX0 2 ]

[ F1 DMV , K1 , DT1 ]

T0

（ＤＦ)

[ F151 WRT, K4 , DT1 , K1 , H 318 ]

(ＤF )

R2

[ F1 DMV , H430002 , DT200 ]

[ F1 DMV , K150 , DT202 ]

[ F0 MV , H 41 , DT204 ]

[ F1 DMV , K 400 , DT205 ]

[ F0 MV , K 64 , DT207 ]

[ F0 MV , K 100 , DT208 ]

[ F0 MV , H 4101 , DT209 ]

[ F1 DMV , H 0 , DT210 ]

[ F151 WRT , K4 , DT200 , K12 , H 0 ]

[ F1 DMV , H430003 , DT200 ]

[ F1 DMV , K 100 , DT202 ]

[ F0 MV , K900 , DT205 ]

[ F1 DMV , K 64 , DT207 ]

[ F0 MV , K 10 , DT208 ]

[ F0 MV , H4102 , DT209 ]

[ F151 WRT , K4 , DT200 , K12 , H C ]

위치결정 패턴 C2

이동량 A+150mm

축 속도 400mm/sec

가감속 300msec

DWELL TIME 100x10ms

보조 출력 A1

보간 속도 0

공유메모리의 X축 데이터를
1번 위치 데이터 영역으로 WRT전송

위치결정 패턴 C3

이동량 A+100mm

축 속도 900mm/sec

가감속 64

DWELL TIME 10x10ms

보조 출력 A2

공유메모리의 X축 데이터를
2번 위치 데이터 영역으로 WRT전송

[ F1 DMV , H430004 , DT200 ]

[ F1 DMV , K 50 , DT202 ]

[ F0 MV , K800 , DT205 ]

[ F1 DMV , K 100 , DT207 ]

[ F0 MV , K 150 , DT208 ]

[ F0 MV , H4103 , DT209 ]

[ F151 WRT , K4 , DT200 , K12 , H 18 ]

위치결정 패턴 C4

이동량 A+50 mm

축 속도 800mm/sec

가감속 100

DWELL TIME 150x10ms

보조 출력 A3

공유메모리의 X축 데이터를
3번 위치 데이터 영역으로 WRT전송



다음 페이지에 계속 .......

[ ]（ＤＦ )

R2 R3

R3

공유 메모리 -->시스템메모리로

위치결정점 데이터를 1번에서 4

번까지 WRT합니다

X44

(ＤF )

R2

[ F1 DMV , H430005 , DT200 ]

[ F1 DMV , K 0 , DT202 ]

[ F1 DMV , K 990 , DT205 ]

[ F0 MV , K 150 , DT207 ]

[ F0 MV , K 10 , DT208 ]

[ F0 MV , H 4104 , DT209 ]

[ F151 WRT , K4 , DT200 , K12 , H 24 ]

위치결정 패턴 C5

이동량 A+0mm

축 속도 990mm/sec

가감속 150msec

DWELL TIME 10

보조 출력 A4

공유메모리의 X축 데이터를
4번 위치 데이터 영역으로 WRT전송

[ F1 DMV , H450000 , DT200 ]

[ F1 DMV , K 120 , DT202 ]

[ F1 DMV , K 999 , DT205 ]

[ F0 MV , K 64 , DT207 ]

[ F0 MV , K 10 , DT208 ]

[ F0 MV , H 4105 , DT209 ]

[ F151 WRT , K4 , DT200 , K12 , H 30 ]

위치결정 패턴 E

이동량 A+120mm

축 속도 999mm/sec

가감속 64 msec

DWELL TIME 10

보조 출력 A5

공유메모리의 X축 데이터를
5번 위치 데이터 영역으로 WRT전송

[ ]（ＤＦ )

R3 Y54

Y54

기계 원점 복귀 시동

X48

[ ]（ＤＦ )

R3 R4

R4

기계 원점 복귀 중

X46

[ ]（ＤＦ )

R4 Y55

Y55

소프트 원점 복귀 시동

X48

[ ]（ＤＦ )

R4 R6

R6

소프트 원점 복귀 중



R6 X46

R101

다음 페이지에 계속 .......

[ ]

X6 Y53X46

R99

JOB 1 X축 시동 개시

[ ]

R2 Y51
READ 전송

(시스템메모리-> 공유메모리)

[ ]

R0 Y52

R3

WRITE전송

(공유메모리->시스템메모리)

(ＤＦ) [ F0 MV , K1 , DT10 ]

[ F151 WRT , K4 , DT100 , K 1 , H 300 ]

(ＤＦ)

Y53

X48 X41

JOB 1 시동 NO 설정

X축 원점복귀 완료로 공유메모리의 JOB1

시동 No.에리어에 "1"을 설정합니다.

위치결정 동작을 "1"번 위치데이타부터

시동하라는 의미입니다.

R99는 보조출력 판별결과 접점입니다

현재 위치 어드레스 READ

[ ]

R1 Y20

R2

원점 복귀 LAMP

X46

[ ]

Y21

[ F150 READ, K4 , H320 , K2 , DT400 ] JOB1(X축) 현재위치값 READ

R9010

원점복귀 완료 LAMP

X47

[ ]

Y22
펄스출력중 LAMP

X41

[ ]

Y23
에러 발생 LAMP

보조출력 READ & 판별

[ F150 READ, K4 , H308 , K1 , DT150 ]

[ F60 CMP , DT 150 , K5 ]

JOB1(X축) 보조출력값을

READ합니다.

X49

(ＤＦ)

[ ]

X49 R99R900B
판정 DT150 = K5

[ ]

X49 Y59
JOB 1 보조출력 OF

(ＤＦ)



[ ]

X1 (원점근접 센서설정) Y3C

원점 근접 판별

[ ]

X0 (리미트오버 센서설정) Y3D

X4 (리미트오버 센서설정)

리미트 오버 판별

리미트오버 신호판별

Y3D 출력신호를 위치결정 유니트의

리미트오버 입력으로 결선하여 주

십시오.

원점근접 신호판별

Y3C 출력신호를 위치결정 유니트

의 원점근접 입력으로 결선하여

주십시오.
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