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■ 언어 선택
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▶ 아래의 화면에서 사용 언어를 선택 할 수 있다. (Drive CM 버젼 0.82 이상만 가능)
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■ 통신 연결
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▶ 통신 유형 선택 -> 드라이브 선택 -> 통신 연결 or 해제

통신 유형 선택
( USB, Ethernet,
RS-422)

드라이브 선택
( PEGASUS, 
L7NH, L7P)

통신 연결 or 해제
(Connect or Close)
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■ 기본 파라미터 설정
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▶ 파라미터 정보 클릭 ->기본 파라미터 설정 (모터 ID, 엔코더 형식, 엔코더 분해능, 회전방향 등)

▶ 인크리멘탈 엔코더 : 모터 ID, 엔코더 형식, 엔코더 분해능 설정, 엔코더 분해능은 4체배된 값 입력

(Ex : 3000펄스 분해능 => 12000 입력)

▶ 당사 모터의 시리얼 형식 엔코더 (Biss-C) : 모터 ID, 엔코더 형식, 엔코더 분해능이 자동 설정됨.

▶ 파라미터 입력시 반드시 컴퓨터 키보드의 엔터키를 입력, 파라미터 저장 아이콘 클릭

▶ 기본파라미터 설정후 전원을 재투입 or 소프트웨어 리셋을 클릭

파라미터 정보명칭과 관련된 파라미터가 있음 소프트웨어 리셋

파라미터 저장

변경 후 키보드
엔터 키 입력
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■ 통신 연결 및 기본 파라미터 설정 동영상
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■ 조그 운전

실시간 모니터

(0x2301,0x2302) 
속도 명령
가속, 감속
(0x2302)

S커브 시간

(0x2300)
조그 운전 속도

설정값 (0x2311) 서보-락 기능 설정내용
0 서보-락 기능 사용하지 않음 속도제어 운전 0속도 명령 시 현재 위치 고정 안함
1 서보-락 기능 사용 속도제어 운전 0속도 명령 시 현재 위치 고정

▶ Manual Jog 운전은 상위 장치 없이, 속도제어에 의한 서보 모터의 동작을 확인하는 기능입니다.

▶ JOG 아이콘을 클릭하여 우측 화면에서 조그 운전 관련 파라미터 및 기동을 할 수 있다.

▶ 실시간 모니터 아이콘을 클릭하여 현재 서보상태를 모니터링 할 수 있다
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■ 조그 운전 동영상
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■ PTP Move (위치 운전)

▶ Profile Position(PP) 모드를 통해 프로파일 속도(0x6081), 프로파일 가속도(0x6083) 및 프로파일

감속도 (0x6084)를 설정하여 드라이브 내부적으로 위치 프로파일을 생성하여 목표 위치(0x607A)

까지 운전 할 수 있으며, 목표 위치 2 설정을 통해 구간 반복을 할 수 있습니다
PTP Move (위치운전)
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■ PTP Move (위치 운전)

Target Position (0x607A)
목표 위치 설정
Profile Velocity (0x6081)
프로파일 속도 설정

Profile Acceleration
/Deceleration 
(0x6083/0x6084)
( 프로파일 가/감속)

Position Time (0x6068)
( INPOS 위치 도달시간)

Position Window 
(0x6067)

( INPOS 위치 도달범위)

절대 위치 반복 사용 여부
반복 운전 목표위치2

현재의 위치 설정 할 수 있음
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■ PTP Move (위치 운전)  동영상
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■ 디지털 입출력 신호 설정

디지털 입력 디지털 출력

신호 입력 레벨
( High : A 접점

Low : B 접점 )

할당된 입력 신호

할당된 출력 신호

신호 출력 레벨
( High : A 접점

Low : B 접점 )

디지털 입출력 신호 레벨
변경 및 타 기능 으로 할당
변경 가능함.
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■ 디지털 입출력 신호 설정 동영상
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■ 원점 운전

홈 운전

관련 홈 운전 설명 이
표시됨

홈 모드 설정
스위치 탐색 속도

(홈 센서까지 탐색 속도)

마커 탐색 속도
(인덱스 펄스 탐색 속도)

▶ 속도 설정값 : 전자기어비가 1:1인경우, 

1회전당 인코더 분해능 수치를 입력하면 60rpm임.

(예, 19bit 인코더 경우, 524288 입력시 60rpm

5242880 입력시 600rpm)

▶ 가속도 : 속도에 524288입력한 경우, 가속도에

524288 입력시 가속시간이 1초이며, 5242880 입력시

0.1초임
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■ 원점 운전 동영상
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■ 개정이력

번호 발행년월 변경내용 버젼번호 비고


