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■ 드라이브 모델명   

iX7   NH   A      035     U    AA 
시리즈명

iX7series

타입

NH

Network 
High-

performance

입력전압

A : 200[Vac]

용량

001 100[W]

002 200[W]

004 400[W]

008 800[W]

010 1[kW]

020 2[kW]

035 3.5[kW]

050 5.0[kW]

075 7.5[kW]

150 15[kW]

엔코더

U Universal

옵션

공백 표준

표기 전용

 - 5.0kW ~ 15.0kW, 23년 제품 출시 
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Motor shape 

S : Real Axis 

H : Hollow shaft 

B : Assembly 

F : Flat 

Oil Seal, Brake 

 
None : Not use 
1 : Oil Seal  
2 : Brake  
3 : Oil Seal, Brake  

Capacity 
R3 : 30[W] 
R5 : 50[W] 
01 : 100[W] 

02 : 200[W] 
03 : 300[W] 
04 : 400[W] 
05 : 450[W] 
06 : 550/600[W] 

07 : 650[W] 
08 : 750/800[W] 
09 : 850/900[W] 
10 : 1.0[kW] 
· 
· 
· 
150 : 15.0[kW] 
220 : 22.0[kW] 
300 : 30.0[kW] 
370 : 37.0[kW] 

Shaft cross-section 

N : Straight 

K : One-sided round 

key(Standard) 

D : D Cut 

T : Tapering 

R : Double-side round 

Key 

H : Hollow Shaft  

Encoder Type 

 
Quadrature 

A : Inc. 1024 [P/R] 
B : Inc. 2000 [P/R] 
C : Inc. 2048 [P/R] 

D : Inc. 2500 [P/R] 
E : Inc. 3000 [P/R] 
F : Inc. 5000 [P/R] 
G : Inc. 6000 [P/R] 

 

Serial BISS 

N : 19bit S-Turn Abs.  
M : 19bit M-Turn Abs. 
(18bit SA M-Turn Abs) 

Rated speed 

A : 3000 [rpm] 

D : 2000 [rpm] 

G : 1500 [rpm] 

M : 1000 [rpm] 

Flange Size 
 
A : 40 Flange 
B : 60 Flange 
C : 80 Flange 
D : 100 Flange 
E : 130 Flange 
F : 180 Flange 

G : 220 Flange 
H : 250 Flange 
J : 280 Flange 

 

 

APM – FBL 04 A M N 2 

Servo Motor 
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■ 모터 모델명   
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■ 각부의 명칭 설명  

안전기능 커넥터(STO)
안젂기기를 접속하기 위한 커넥터입니다.
-안젂기기를 사용하지 않을 경우에는 반드시
 안젂점프 커넥터를 장착하여 사용하십시오.

입출력 싞호 커넥터(I/O)
시퀸스 입출력 신호용 커넥터입니다.

엔코더 커넥터(ENCODER)
서보 모터에 탑재되어 있는 엔코더와의
접속 커넥터입니다.

표시창
드라이브의 상태, 알람 등을 표시합니다.

노드 주소 설정용 스위치
드라이브의 노드 주소 설정용 스위치입니다.
0~98 사이의 노드 주소 설정이 가능합니다.

주전원 커넥터(L1,L2,L3)
주회로 젂원 입력용 단자입니다.

DC 리액터 연결 커넥터(PO,PI)
젂원 고주파 억제용 DC리액터 접속 단자입니다.

회생저항 연결 커넥터(B+,B,BI)
외장 회생 저항기의 접속 단자입니다.
-기본 장착 사용시: B,BI 단자 단락
-외장 저항기 장착시: B+,B 단자에 장착

제어 전원 단자(C1,C2)
제어 젂원 입력용 단자입니다.

서보모터 접속 단자(U,V,W,접지)
서보모터의 주회로용 케이블
(동력선)의 접속 단자입니다.

아날로그 모니터용 커넥터
아날로그 출력 신호 확인용 커넥터입니다.

상태 LED
EtherCAT 통신의 현재 상태를 표시합니다.

USB 커넥터(USB)
PC와의 통신용 커넥터입니다.

EtherCAT 통싞 입력 포트(IN)

EtherCAT 통싞 출력 포트(OUT)

CHARGE 램프
주회로 젂원이 On이 되면 점등됩니다.

접지 단자
감젂 방지를 위한 접지 단자입니다.

OTG 스위치
데이터 저장/다운로드, 프로그램 업데이트
시 사용 합니다.
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■ L7NH와 iX7NH 비교_디지털 입출력 싞호    

POT 11

NOT 12

HOME 7

STOP 8

PCON 13

GAIN2 14

PCL

NCL

BRAKE1

ALARM3

6+24V IN

디지털 입력
디지털 출력

DC 24V

3.3kΩ

TLMT**

INPOS1**

(DI1)

(DI2)

(DI3)

(DI4)

(DI5)

(DI6)

(DO1)

(DO2)

VLMT**

READY4

DOCOM2

(DO3)

ZSPD

I/O

STO

STO1+ 4

3STO1-

안전기능 입력

STO2+ 6

5STO2-

EDM+7

EDM-8

안전기능 출력

PROBE2

PROBE1

EMG

**

**

**

A-RST **

WARN**

INSPD**

TGON**

INPOS2**

3.3kΩ

3.3kΩ

Analog
Monitor

MONITOR 11
-10V ~ + V10

MONITOR 22

AGND3, 4

-10V ~ +10V

A-TLMT 15

아날로그 입력

AGND 5

아날로그 
토크 제한

LVSF1 **

LVSF2 **

SVON **

아날로그 출력

ABS-RESET **

ABS-RQ **

AO9

BO19

GND16

**

**

**

/AO10

/BO20

ZO17

/ZO18

상
위
제
어
기

L7NH iX7NH 

 디지털 입출력 싞호로 원점싞호, 브레이크 출력싞호만 사용 하다면 L7NH와 iX7NH 핀번호 동일함.  
 iX7NH는 엔코더 출력 펄스 지원 (차동 3채널(Diff. Line Driver) AO, /AO, BO, /BO, ZO, /ZO) 
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■ L7NH와 iX7NH 비교_전장     

• Zero Stack 지원  

        ▶ 고효율 방열설계를 통한 젂장 설치 공간의 최적화 가능 

        ▶ 100W ~ 1.0kW 드라이브에 대하여 지원 

        ▶ Zero Stack 적용 시 윈도우 커버를 여닫을 수 있도록 설계 변경 

L7NH 시리즈  262mm iX7NH 시리즈  232mm 
 (부하율 100% 이하, 주변온도 45℃이하 유지 조건) 
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■ L7NH와 iX7NH 비교_OTG 기능 

• USB OTG 응용 기능 강화 

        ▶ 드라이브의 파라미터 백업(드라이브 → USB 메모리) 

        ▶ 드라이브에 파라미터 복원(드라이브 ← USB 메모리) 

        ▶ 드라이브의 알람 이력 백업(드라이브 → USB 메모리) 

        ▶ 펌웨어 업데이트(드라이브 ← USB 메모리) 

        ▶ 사용자 편의를 위한 버튼 추가 

 

OTG 기능버튼 

OTG 케이블(micro B) 

USB 플래시 메모리 

• 파라미터백업

• 파라미터복원

• 에러 이력 저장

• 펌웨어 업데이트

OTG 케이블연결/붂리

Short
Press

Long
Press

Short
Press
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■ System 구성 

8 

▶ iX7NH 드라이브 구동을  하기 위해 아래와 같이 시스템 구성을 합니다. 
▶ PC프로그램은  XG5000(버전: 4.52이상) 사용합니다. 
▶ 이더켓 통싞 카드 (버전: 2.04이상) 사용합니다. 
 

-CN6번 커넥터에 STO Plug 연결상태에 따른 7세그먼트 표시- 
 

* 연결 안 된 상태에는 서보 온이 되지 않습니다. 
* STO(Safe Torque Off) 

- 연결 된 상태-  - 연결 안 된 상태-  

- 상태 LED - 
1. L/A IN, L/A OUT LED 
    - Off : 통신이 연결되어 있지 않습니다. 
    - On :  통신 연결되어 있으나, 통신은 활성화 되지 않았습니다. 
    - Flickering : 통신 연결되고 통신이 활성화 되어 있습니다. 
2. RUN LED 
    - Off : L7N이 INIT 상태 입니다. 
    - On : L7N이 Operational 상태 입니다. 

OUT OUT 

IN IN 
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■ 프로젝트 생성 
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1. 아래의 경로에 iX7NH 드라이브의 ESI 파일을 삽입합니다.  
     C:\XG5000\XGPM\l.kor\DriveInfo 
2. XG5000을 설치 하게 되면 XG-PM도 같이 설치가 됩니다. 
3. XG5000의 매뉴의 도구에서 위치제어를 선택하여 클릭하면 XG-PM이 열림  
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■ 프로젝트 생성 

10 

1. XG-PM 열리면, 프로젝트 이름을 원하는 이름으로 작성 합니다. 
2. PLC 시리즈와 CPU 종류 선택 합니다. 
3. 모듈 종류를 선택 하고 확인을 클릭 합니다. 

10 



Moving towards Tomorrow 

■ 기본설정 [XG-PM] 

11 

1) 온라인 -> 접속 

2) EtherCAT 슬레이브 -> 자동연결 

 

1) 

2) 

서보 연결 전  서보 연결 후   
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▶ 운전파라미터 기본설정  
1) 모터 1회전당 인코더 펄스 수를 입력.(19Bit= 524,288) 
2) 1회전당 이송거리 입력. 리드값이 5mm 인 경우 5000um 입력 
3) 속도명령단위를 rpm 및 mm/m로 설정 할 수 있음. 
4) 속도 제한치는 알맞게 설정함.  
5) 멀티턴 인코더를 사용한다면, 인코더 선택에서 앱설루트 인코더를 선택하여야 전원을 off 하고 on 했을시에, 
    위치를 기억하고 원점운전 필요 없이, 기동 가능함.     

■ 기본설정 [XG-PM] 
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■ 기본설정 [XG-PM] 

▶ 아래 하단에는 조그 운전 파라미터를 설정 할 수 있습니다. 
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1. 매뉴에서 온라인 -> EtherCAT 슬레이브-> SDO(서보) 파라미터 읽기 수행  
2. 연결된 축 선택하여 확인 클릭 
3. 만약 초기 설정이라면, 싱글턴 혹은 인크리멘탈형 모터의 경우, 모터ID, 인코더 형식, 인코더 
   해상도 설정필요. 멀티턴 모터의  경우, 자동으로 모터 ID, 인코더 형식, 인코더 해상도 설정됨.  
    

■ 서보 파라미터 설정  
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■ 서보 On 

1. 서보 파라미터와 운전 파라미터 설정이 완료 되면 중앙 상단에 서보 ON 단축 아이콘을 
     클릭하여 서보 ON 을 합니다. 
2. 서보 ON 하면, 시스템 뷰 화면이 나타나고, 여기에서 명령위치, 현재위치, 명령속도, 현재속도 
     등을 볼 수 있습니다 

서보 ON / OFF 
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1. 좌측 화면처럼 서보 정보를 클릭하여 우측 화면처럼 서보 드라이브의 O/S 정보를 볼 수 있음 
2. 서보 드라이브에 알람발생시에 , 서보 에러 리셋을 클릭할 경우 서보 알람 리셋됨.  

■ 시스템 뷰 
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1. 조그 운전을 하게되면 운전 파라미터 설정한 값으로 모터가 구동하게 됩니다. 
2. 인칭운전은 입력한 위치만큼 모터가 움직입니다.(위치 값 입력 후 실행 클릭) 
3. 직접기동은 위치, 속도, 드웰, M코드, 가감속, 좌표방식, 운전방식을 직접입력하여 운전TEST 가능함 
4. 갂접기동은 운전데이터에 입력한 스텝번호를 선택하여 운전 TEST 가능함.   

■ TEST 운전 
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3) 

■ 서보 파라미터 설정  

NO CODE Name Description 
Initial 
value 

0x0000 0b0000 10짂 

HEX BIT DEC 

1 0x2000  Motor ID Motor ID 설정  13       

2 0x2001  Encoder Type 

0 : INC (A lead B) 
1 : INC (B lead A) 
2 : Biss Serial (Single-turn) 
4 : Biss Serial (Multi-turn) 

2       

3 0x2002  Encoder pulse per revolution 인코더 해상도 524288       

4 0x2004 
 Direction 
 (Basic Function Configuration) 

 방향설정 
0: CCW(forward) , CW(reverse) 
1: CW (forward), CCW(reverse) 

0       

5 0x2005 Absolute Encoder Configuration 
0: 절대치 인코더 사용(with Battery) 
1: 절대치 인코더를 인크리멘탈로 사용 
  (Without battery) 

1 

6 0x2200  Digital Input Signal 1 Selection  P-OT => 0x8001 (B접점) 0x0001       

7 0x2201  Digital Input Signal 2 Selection  N-OT => 0x8002 (B접점) 0x0002       

8 0x2422 Encoder Output Pulse 엔코더 붂주 출력  10000 

9 0x2423 Encoder Output Logic Select 
엔코더 붂주 출력 방향 설정  
모터 정회전시 A상 리드/B상 리드 기준을 설정  

0 

10 0x607C  Home Offset 홈 옵셋설정  0       

11 0x201E  Homing Done Behaviour 

 홈 옵셋에 의한 영점 위치 이동여부 설정 
 0 : 원점완료후 설정된 Home offset 값이  
     원점이 됨 
 1 : 원점완료후 Home offset 값 만큼 이동후  
     원점은 0이됨.  

0 

12 0x6098  Homing Method 호밍방법  34       

1 0x6099  Homing Speeds 
0x6099:01 Speed during search for switch 
0x6099:02 Speed during search for zero 

500000 
100000 

      

12 0x609A  Homing Acceleration 호밍 가감속도 설정  200000       

13 0x6065  Following Error Window 위치 편차 범위 설정  600000       

 
당사 시리얼 인코더 모터 사
용시 모터 ID, 인코더 형식, 
인코더 해상도 자동  설정됨.  


