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Moving towards Tomorrow 

■ 예제1 (리니어 좌표계)  
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예제 

1. 모터 모델 : APM-FBL04AMK  
2. 드라이브 모델 : L7CA004U  
 예제 : 1) 리니어 좌표계  2) 볼스크류 피치 : 10mm  
             3) 시퀀스 :  
 
                          - 첫번째 스텝 : 거리 (0 -> 20mm), 속도 (200rpm), 가속도 (100ms) 
                                              감속도 (100ms), 드웰시간 (200ms) 
 
                          - 두번째 스텝 : 거리 (20 -> 60mm), 속도 (300rpm), 가속도 (100ms) 
                                              감속도 (100ms), 드웰시간 (200ms) 
 
                          - 세번째 스텝 : 거리 (60 -> 0mm), 속도 (600rpm), 가속도 (100ms) 
                                              감속도 (100ms), 드웰시간 (200ms) 
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1. 모터 ID [0x2000] : 716 
2. 인코더 형식 [0x2001] : 1 
3. 인코더 해상도 [0x2002] : 524288 
4. 제어모드 [0x3000] : 0 (인덱스) 
5. 좌표계 설정 [0x3001] : 1 (리니어 좌표계) 
6. 젂자기어비 
      젂자기어비 분자1 [0x300C] : 524288 
      젂자기어비 분모1 [0x3010] : 10000 
 

예제 ■ 예제1 (리니어 좌표계)  

- Drive CM을 이용하여 파라미터 설정 
 
- 파라미터 수치 입력 후 컴퓨터 자판의 

엔터키를 반드시 누름. 
 
- 본 파라미터는 설정후 젂원 재투입후  
     적용됨. 
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예제 ■ 예제1 (리니어 좌표계)  

- 인덱스 타입을 젃대위치 운젂으로 선택 

- 거리가 20mm 이므로 20000입력  
 
- 속도 : 200rpm이므로  
 =>33333(속도) =  
 10000(젂자기어비 분모) X 200(rpm)/60(S) 
 
- 가감속도 : 100ms(Acc/Dec) =  
     33333[UU/s]/33330[UU/s2] 
 
- 드웰시간 : 200 

 
- 인덱스 동작 : 스타트 싞호 입력 대기 
  => 다음스텝이 디지털 입력싞호 ISEL0~5  
조합에 의해 다음 스텝 구동함.   
(ex, ISEL0~5가 모두 off면 Index0 
      ISEL0이 on이고 나머지싞호가 off면  Index1이 구동됨) 
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예제 ■ 예제1 (리니어 좌표계)  

 Index 0과 같은 방식으로 Index 1,  
 Index 2 입력함.  

 드라이브 메모리에 저장하기 위해 적색박스
의 EEPROM을 클릭함 



Moving towards Tomorrow 6 

예제 ■ 예제1 (리니어 좌표계)  

상단의 매뉴에서 인덱스 테스트를 선택하면 
좌측화면에서 인덱스 테스트 가능함. 
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예제 ■ 예제1 (리니어 좌표계)  

1) 서보온 
2) Hstart (원점 Start 싞호)On이 되면 원점 실행됨.  
3) Start (Index Start 싞호) 통해 Index 0 실행 
4) ISEL0 싞호가 On이되고 Start 싞호 On이되면 Index 1이 구동됨 
5) ISEL1 싞호가 On이되고 Start 싞호 On이되면 Index 2가 구동됨  

원점구동               Index0 스텝 구동               Index1 스텝 구동               Index2 스텝 구동               
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■ 예제2 (회젂 좌표계)  

8 

1. 모터 모델 : APM-FBL04AMK  
2. 드라이브 모델 : L7CA004U  
 예제 : 1) 회젂 좌표계 2) 1회젂당 이송거리 : 3600  
             3) 시퀀스 :  
                    - 첫번째 스템 : 거리(0->90도), 속도 (60rpm), 가속시간 (100ms), 감속시간 (100ms),  
                                        드웰시간 (200ms) 
                    - 두번째 스템 : 거리(90도->180도), 속도 (60rpm), 가속시간 (100ms), 감속시간 (100ms),  
                                        드웰시간 (200ms) 
                    - 세번째 스텝 : 거리(180도->270도), 속도 (60rpm), 가속시간 (100ms), 감속시간 (100ms),  
                                        드웰시간 (200ms) 
                    - 네번째 스텝 : 거리(270도->360도), 속도 (60rpm), 가속시간 (100ms), 감속시간 (100ms),  
                                        드웰시간 (200ms) 
 

예제 
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예제 

1. 모터 ID [0x2000] : 716 
2. 인코더 형식 [0x2001] : 1 
3. 인코더 해상도 [0x2002] : 524288 
4. 제어모드 [0x3000] : 0 (인덱스) 
5. 좌표계 설정 [0x3001] : 0 (회젂형 좌표계) 
6. 젂자기어비 
      젂자기어비 분자1 [0x300C] : 524288 
      젂자기어비 분모1 [0x3010] : 3600 
7.   모듈러 팩터 설정 [0x240C] : 3600 
 
 

- Drive CM을 이용하여 파라미터 설정 
 
- 파라미터 수치 입력 후 컴퓨터 자판의 

엔터키를 반드시 누름. 
 
- 본 파라미터는 설정후 젂원 재투입후  
     적용됨. 
 

- 모듈러 팩터는 설정된 값이상되면 위치
값이 0이됨.  

- 모듈러 팩터는 3600(초기값)설정  
- 모듈러 팩터를 36000을 설정시  
     본 젂자기어비 설정에서 모터가  
     10회젂 후 0으로 됨  

■ 예제2 (회젂 좌표계)  
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예제 ■ 예제2 (회젂 좌표계)  

- 인덱스 타입을 Rotary 중 적합한 유형 선택 
     본 예제에서는 Rotary Shortest 선택함. 
     (거리가 짧은 쪽으로 이동함)  
       

- 90도 회젂 이므로 900입력  
 
- 속도 : 60rpm이므로  
 =>3600(속도) =  
 3600(젂자기어비 분모) X 60(rpm)/60(S) 
 
- 가감속도 : 100ms(Acc/Dec) =  
     3600[UU/s]/36000[UU/s2] 
 
- 드웰시간 : 200 

 
- 인덱스 동작 : 스타트 싞호 입력 대기 
  => 다음스텝이 디지털 입력싞호 ISEL0~5  
       조합에 의해 다음 스텝 구동함.   
(ex, ISEL0~5가 모두 off면 Index0 
      ISEL0이 on이고 나머지싞호가 off면  Index1이 구동됨) 
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예제 

 Index 0과 같은 방식으로 Index 1,  
 Index 2, Index 3입력함.  

 드라이브 메모리에 저장하기 위해 적색박스
의 EEPROM을 클릭함 

■ 예제2 (회젂 좌표계)  
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예제 

상단의 매뉴에서 인덱스 테스트를 선택하면 
좌측화면에서 인덱스 테스트 가능함. 

■ 예제2 (회젂 좌표계)  
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예제 

1) 서보온 
2) Hstart (원점 Start 싞호)On이 되면 원점 실행됨.  
3) Start (Index Start 싞호) 통해 Index 0 실행 
4) ISEL0 싞호가 On이되고 Start 싞호 On이되면 Index 1이 구동됨 
5) ISEL1 싞호가 On이되고 Start 싞호 On이되면 Index 2가 구동됨 
6) ISEL0, ISEL 싞호가 동시에 On이되고 Start 싞호 On이되면 Index 3이 구동됨 

■ 예제2 (회젂 좌표계)  

원점구동               Index0 스텝 구동               Index1 스텝 구동               Index2 스텝 구동               Index3 스텝 구동               
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