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제5장 파라미터

5. 1 파라미터 일람

5.1.1 파라미터 입력 금지

MR-J2S-A 서보앰프에는파라미터를안전성·사용빈도에따라기본파라미터

(No.0~19), 확장파라미터1(No.20~49), 확장파라미터2(No.50~84)로구별하고있습니다.

기본파라미터는출하상태에서고객이설정·변경할수있는데, 확장파라미터는설정·변

경할수없도록되어있습니다. 게인조정등상세한조정이필요한경우파라미터No.19를

변경하여확장파라미터까지조작할수있게하십시오.

아래표에파라미터No.19의설정에의한참조, 기입유효한파라미터를나타냈습니다. 

○가붙어있는파라미터의조작이가능합니다.

포인트

●파라미터No.19는설정후, 전원을OFF →ON하면유효해집니다.
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●파라미터의극단적인조정·변경은동작이불안정하게되므로, 결코하지
마십시오.

파라미터No.19의
설정값

설정값의조작
기본파라미터

No.0 ~ 19
확장파라미터1 

No.20 ~ 49
확장파라미터2 

No.50 ~ 84
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포인트

0 *STY 제어모드·회생옵션선택 P·S·T 0000

1 *OP1 기능선택1 P·S·T 0002

2 ATU 오토튜닝 P·S
7kW이하: 0105

11kW이상: 0102

3 CMX 전자기어(지령펄스배율분자) P 1

4 CDV 전자기어(지령펄스배율분모) P 1

5 INP 인포지션범위 P 100 pulse

6 PG1 위치제어게인1 P
7kW이하: 35

rad/s
11kW이상: 19

7 PST 위치지령가감속시정수(위치스무딩) P 3 ms

8 SC1
내부속도지령1 S 100 r/min

내부속도제한1 T 100 r/min

9 SC2
내부속도지령2 S 500 r/min

내부속도제한2 T 500 r/min

10 SC3 
내부속도지령3 S 1000 r/min

내부속도제한3 T 1000 r/min

11 STA 속도가속시정수 S·T 0 ms

12 STB 속도감속시정수 S·T 0 ms

13 STC S자가감속시정수 S·T 0 ms

14 TQC 토크지령시정수 T 0 ms

15 *SNO 국번설정 P·S·T 0 국

16 *BPS 통신보레이트선택·알람이력클리어 P·S·T 0000

17 MOD 아날로그모니터출력선택 P·S·T 0100

18 *DMD 상태표시선택 P·S·T 0000

19 *BLK 파라미터기입금지 P·S·T 0000

분류 No. 약칭 명칭과기능 초기값제어모드 단위 유저설정값

5.1.2 일람표

표속의제어모드난의기호는다음내용입니다.

P : 위치제어모드

S : 속도제어모드

T : 토크제어모드

(1)항목일람

●파라미터약칭앞에*표시가붙은파라미터는설정후일단전원을OFF하고

재투입하면유효해집니다.

기
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파

라

미

터
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20 *OP2 기능선택2 P·S 0000

21 *OP3 기능선택3(지령펄스선택) P 0000

22 *OP4 기능선택4 P·S·T 0000

23 FFC 피드포워드게인 P 0 ％

24 ZSP 영속도 P·S·T 50 r/min

25 VCM 
아날로그속도지령최대회전속도 S (주1) 0 (r/min)

아날로그속도제한최대회전속도 T (주1) 0 (r/min)

26 TLC 아날로그토크지령최대출력 T 100 %

27 *ENR 검출기출력펄스 P·S·T 4000 pulse

28 TL1 내부토크제한1 P·S·T 100 ％

29 VCO
아날로그속도지령옵셋 S (주2) mV

아날로그속도제한옵셋 T (주2) mV

30 TLO 
아날로그토크지령옵셋 T 0 mV

아날로그토크제한옵셋 S 0 mV

3 1 MO1 아날로그모니터1 옵셋 P·S·T 0 mV

32 MO2 아날로그모니터2 옵셋 P·S·T 0 mV

33 MBR 전자브레이크시퀀스출력 P·S·T 100 ms

34 GD2 서보모터에대한부하관성모멘트비 P·S 70 0.1배

35 PG2 위치제어게인2 P
7kW이하: 35

rad/s
11kW이상: 19

36 VG 1 속도제어게인1 P·S
7kW이하: 177

rad/s
11kW이상: 96

37 VG2 속도제어게인2 P·S
7kW이하: 817

rad/s
11kW이상: 455

38 VIC 속도적분보상 P·S 48 ms

39 VDC 속도미분보상 P·S 980

40 메어커설정용 0

41 *DIA 입력신호자동ON 선택 P·S·T 0000

42 *DI1 입력신호선택1 P·S·T 0003

43 *DI2 입력신호선택2(CN1B - 5) P·S·T 0111 

44 *DI3 입력신호선택3(CN1B - 14) P·S·T 0222

45 *DI4 입력신호선택4(CN1A - 8) P·S·T 0665 

46 *DI5 입력신호선택5(CN1B - 7) P·S·T 0770 

47 *DI6 입력신호선택6(CN1B - 8) P·S·T 0883

48 *DI7 입력신호선택7(CN1B - 9) P·S·T 0994

49 *DO1 출력신호선택1 P·S·T 0000

확

장

파

라

미

터

분류 No. 약칭 명칭과기능 초기값제어모드 단위 유저설정값

주) 기록에대해서는다음페이지를참조해주십시오.



50 메이커설정용 0000

51 *OP6 기능선택6 P·S·T 0000

52 메이커설정용 0000

53 *OP8 기능선택8 P·S·T 0000

54 *OP9 기능선택9 P·S·T 0000

55 *OPA 기능선택A P 0000

56 SIC 시리얼통신타임아웃선택 P·S·T 0 s

57 메이커설정용 10

58 NH1 기계공진억제필터1 P·S·T 0000

59 NH2 기계공진억제필터2 P·S·T 0000

60 LPF 로우패스필터·어댑티브제진제어 P·S·T 0000

61 GD2B 서보모터에대한부하관성모멘트비2 P·S 70 ×0.1 배

62 PG2B 위치제어게인2 변경비율 P 100 ％

63 VG2B 속도제어게인2 변경비율 P·S 100 ％

64 VICB 속도적분보상변경비율 P·S 100 ％

65 *CDP 게인전환선택 P·S 0000

66 CDS 게인전환조건 P·S 10 (주3)

67 CDT 게인전환시정수 P·S 1 ms

68 메이커설정용 0

69 CMX2 지령펄스배율분자2 P 1

70 CMX3 지령펄스배율분자3 P 1

71 CMX4 지령펄스배율분자4 P 1

72 SC4
내부속도지령4 S

200 r/min
내부속도제한4 T

73 SC5
내부속도지령5 S

300 r/min
내부속도제한5 T

74 SC6
내부속도지령6 S

500 r/min
내부속도제한6 T

75 SC7
내부속도제한7 S

800 r/min
내부속도지령7 T

76 TL2 내부토크제한2 P·S·T 100 %

77 100

78 10000

79 10

80 메이커설정용 10

81 100

82 100

83 100

84 0
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분류 No. 약칭 명칭과기능 초기값제어모드 단위 유저설정값

주) 1. 설정값“0”은서보모터정격회전속도가됩니다.

2. 서보앰프에따라달라집니다.

3. 파라미터 No.65의설정에따릅니다.
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0 *STY 0000

명칭과

기능란

참조

P·S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

(2) 상세일람

기

본

파

라

미

터

제어모드·회생옵션선택

지령방식과회생옵션을선택합니다.

MR-RB65, 66, 67은GRZG400-2Ω, GRZG400-1Ω, GRZG400-0.8Ω을

케이스내에넣은회생옵션입니다.  

이러한회생옵션을사용하는경우, 파라미터의설정은GRZG400-2Ω,

GRZG400-1Ω, GRZG400-0.8Ω을사용하는경우와동일(11kW 이상의

서보앰프에서부속의회생저항기또는회생옵션을사용합니다)하게해

주십시오.

제어모드의선택
0 : 위치
1 : 위치와속도
2 : 속도
3 : 속도와토크
4 : 토크
5 : 토크와위치

회생옵션의선택
00： •7kW 이하의서보앰프에서회생옵션을사용하지

않습니다.(내장회생저항기를사용합니다)
•11kW 이상의서보앰프에서부속의회생저항기

또는회생옵션을사용합니다.
01：FR-RC, FR-BU2, FR-CV
02：MR-RB032
03：MR-RB12
04：MR-RB32
05：MR-RB30
06：MR-RB50(냉각팬이필요)
08：MR-RB31
09：MR-RB51(냉각팬이필요)
0E：11kW 이상에서부속의회생저항기를팬으로

냉각하고, 능력UP 할때

포인트
●설정을잘못하면회생옵션을소손하는경우가있습니다.

●서보앰프와조합하지않은회생옵션을선택하면파라미터이상

(AL.37)이됩니다.
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명칭과

기능란

참조

P·S·T1 *OP1 0002

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

기

본

파

라

미

터

기능선택1

입력필터·CN1B-19핀기능및절대위치검출시스템을선택합니다.

입력필터
외부입력신호가노이즈등에의해채털링을발생한경우에,
입력필터를사용하여억제합니다.
0 : 없음
1 : 1.777[ms]
2 : 3.555[ms]
3 : 5.333[ms]

CN1B-18 핀의기능선택
0：알람(ALM)
1：다이나믹브레이크인터록(interlock)(DB)
11 kW이상으로외부부착다이나믹브레이크를
사용하는경우에다이나믹브레이크(interlock)(DB)를
유효하게해주십시오.

절대위치검출시스템의선택(제15장참조)
0 : 인크리멘털시스템으로사용합니다.
1 : 절대위치검출시스템으로사용합니다.

CN1B-19핀의기능선택
0 : 영속도검출신호(ZSP)
1 : 전자브레이크인터록신호(MBR)
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2 AUT

7kW이하
: 0105

11kW이상
: 0102

명칭과

기능란

참조

0·

1

~

65535

1

~

65535

P·S

P

P4

3 1

1

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

기

본

파

라

미

터

1 
저응답

15Hz
2 20Hz
3 25Hz
4 30Hz
5 35Hz
6 45Hz
7 55Hz
8 중응답 70Hz
9 85Hz
A 105Hz
B 130Hz
C 160Hz
D 200Hz
E 240Hz
F

고응답
300Hz

0 보간모드
위치제어게인1(파라미터No.6)을

고정으로합니다.

통상의오토튜닝입니다.

간이적으로매뉴얼로조정합니다.

모든게인을매뉴얼로조정합니다.

파라미터No.34로설정한부하관성
모멘트비율로고정합니다.
응답성설정은변경할수있습니다.

오토튜닝모드1

오토튜닝모드2

매뉴얼모드1

매뉴얼모드2

1

2

3

4

오토튜닝

오토튜닝을실행할때응답성등을선택합니다.(제7장참조)

오토튜닝응답성설정

게인조정모드선택(상세내용은7.1.1항참조)

설정값

설정값 게인조정모드 조정내용

응답성
기계공진
주파수의

기준

·기계가헌팅을
일으키거나
기어소리가클경우
에는 설정값을작게
하십시오.

·정지정정시간을
단축하거나, 성능을
향상시킬경우에는
설정값을크게하십
시오.

CMX

CDV

전자기어분자(지령펄스배율분자)
전자기어분자의값을설정합니다.
설정에대해서는5.2.1항을참조하십시오.
설정값을“0”으로하면, 접속되어있는서보모터의분해능이자동설정됩니다.
예를들어HC-MFS시리즈의경우131072pulse가설정됩니다.

전자기어분모(지령펄스배율분모)
전자기어분모의값을설정합니다.
설정에대해서는5.2.1항을참조해주십시오.
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5

6

7

INP

PG1

PST

100 pulse

red/s

ms

7kW이하
: 35

11kW이상
: 19

3

0

~

10000

4

~

2000

0

~

20000

P

P

P

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

기

본

파

라

미

터

인포지션범위
위치결정완료신호(INP)를출력하는범위를전자기어를계산하기전의
지령펄스단위로설정합니다.
예를들어, 볼-스크류직결, 리드10mm, 피드백펄스수가131072pulse/rev,
전자기어분자(CMX), 전자기어분모(CDV)가CMX/CDV=16384/125
(1펄스당10㎛단위의설정) 상태로100㎛를설정하고싶은경우,
다음식에서가리키는대로“10”을설정합니다.

위치제어게인1
위치루프1의게인을설정합니다.
게인을크게하면위치지령에대한추종성이향상됩니다.
오토튜닝모드1·2 설정시는자동적으로오토튜닝의결과가됩니다.

위치지령가감속시정수(위치스무딩)
위치지령에대한1차지연필터의정수를설정합니다.
파라미터No.55로1차지연및직선가감속의제어방식을선택할수있습니다.
직선가감속선택시의설정범위는0~10ms가됩니다. 
10ms 이상의값을설정하면설정값은10ms 로인식합니다.

(예) 동기용검출기등에서지령할경우, 라인운전중에시동해도원만하게
동기운전에들어갈수있습니다.

포인트
●직선가감속선택시는제어전환(파라미터No.0) 및전원순간정지

재시동(파라미터No.20)을선택하지마십시오. 위치제어전환시및

재시동시에서보모터가급정지합니다.

10[㎜]×10-3
100[㎛]×10-6

×131072[pulse/rev]× ≒10
16384

125
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8 SC1 100

500

1000

r/min

r/min

r/min

ms

0

~

순간허용

회전속도

0

~

순간허용

회전속도

0

~

순간허용

회전속도

0

~

20000

S

S

S

T

T

T

S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

기

본

파

라

미

터

내부속도지령1
내부속도지령의제1속도를설정합니다.

내부속도제한1
내부속도제한의제1속도를설정합니다.

9 SC2

내부속도지령2
내부속도지령의제2속도를설정합니다.

내부속도제한2
내부속도제한의제2속도를설정합니다.

10 SC3

11 STA

12 STB

내부속도지령3
내부속도지령의제3속도를설정합니다.

속도가속시정수
아날로그속도지령과내부속도지령1~7에대해, 0r/min에서정격회전속도에
도달하기까지의가속시간을설정합니다.

속도감속시정수
아날로그속도지령과내부속도지령1~7에대해정격회전속도에서
0r/min에도달하기까지의감속시간을설정합니다.

예를들어정격회전속도가3000r/min의서보모터의경우, 
0r/min에서1000r/min까지1s로가속하려면3000(3s)을설정합니다.

내부속도제한3
내부속도제한의제3속도를설정합니다.
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13

14

15

STC

TQC

*SNO

0

0

0

ms

ms

국

0

~

1000

0

~

20000

0

~

31

S·T

T

P·S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

기

본

파

라

미

터

S자가감속시정수
서보모터의시동·정지를매끄럽게합니다.
S자가감속시의원호부분의시간을설정합니다.

토크지령시정수
토크지령에대한1차지연필터의정수를설정합니다.

(
(

)
)

TQC : 토크지령시정수

국번설정
시리즈통신의국번을지정합니다.
반드시1축의서보앰프에대해1국을설정하십시오. 
중복해서국을설정하면정상통신이불가능합니다.

STA : 속도가속시정수(파라미터No.11)
STB : 속도감속시정수(파라미터No.12)
STC : S자가감속시정수(파라미터No.13)

STA(속도가속시정수) 또는STB(속도감속시정수)를길게설정하면
S자가감속시정수의설정에대해원호부분의시간에오차가발생할수
있습니다.
실제의원호부분의시간상한값은,

가속시에는
2000000

,  감속시에는
2000000

으로제한됩니다.
STA STB

(예) STA = 20000, STB = 5000, STC = 200으로설정하면실제원호부분의
시간은다음과같아집니다.

가속시: 100[ms]     
2000000

= 100[ms] � 200[ms]이므로
20000

100[ms]로제한됩니다.

감속시: 200[ms]     
2000000

= 400[ms] � 200[ms]이므로
5000

설정대로200[ms]가됩니다.



MELSERVO
5. 파라미터

5 - 11

16

17

*BPS

MOD

0000

0100

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

P·S·T

P·S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

기

본

파

라

미

터

시리얼통신기능선택·알람이력클리어
시리얼통신보레이트선택과통신의각종조건선택및알람이력의소거를
합니다.

0 서보모터회전속도(±8V/최대회전속도)
1 토크(±8V/최대토크) (주)
2 서보모터회전속도(±8V/최대회전속도)
3 토크(±8V/최대토크) (주)
4 전류지령(±8V/최대전류지령)
5 지령펄스주파수(±10V/500kpps)
6 잔류펄스(±10V/128pulse)
7 잔류펄스(±10V/2048pulse)
8 잔류펄스(±10V/8192pulse)
9 잔류펄스(±10V/32768pulse)
A 잔류펄스(±10V/131072pulse)
B 모선전압(±8V/400V)

아날로그모니터출력
아날로그모니터1(MO1)·아날로그모니터2(MO2)에출력하는신호를
선택합니다.(5.3절참조)

시리얼통신보레이트선택
0 : 9600[bps]
1 : 19200[bps]
2 : 38400[bps]
3 : 57600[bps]

알람이력클리어
0 : 무효
1 : 유효
알람이력클리어유효를선택하면, 
다음전원투입시에알람이력을소거합니다.
알람이력소거후자동적으로무효“0”가됩니다.

시리얼통신선택
0 : RS-232C를사용합니다.
1 : RS-422를사용합니다.

시리얼통신응답딜레이시간
0 : 무효
1 : 유효800μs 이상의딜레이시간후반송합니다.

설정값 아날로그모니터2(M02) 아날로그모니터1(M01)

주. 최대토크에서8V를출력합니다.
다만, 파라미터No.28·76으로토크를제한했을경우,
높게제한하는편의토크로8V를출력합니다.
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18 *DMD 0000

명칭과

기능란

참조

P·S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

기

본

파

라

미

터

상태표시선택
전원투입시에표시하는상태표시를선택합니다.

전원투입시에서보앰프표시부의상태표시
0 : 귀환펄스누적
1 : 서보모터회전속도
2 : 잔류펄스
3 : 지령펄스누적
4 : 지령펄스주파수
5 : 아날로그속도지령전압(주1)
6 : 아날로그토크지령전압(주2)
7 : 회생부하율
8 : 실효부하율
9 : 피크부하율
A : 순간토크
B : 1회전내회전Low
C : 1회전내회전High
D : ABS 카운터
E : 부하관성모멘트비
F : 모선전압
주1. 속도제어모드의경우입니다. 토크제어모드에서는

아날로그속도제한전압이됩니다.
주2. 토크제어모드의경우입니다. 속도제어모드, 위치제어

모드에서는아날로그토크제한전압이됩니다.

각제어모드에있어서전원투입시의상태표시
0 : 각제어모드에의합니다.

1 : 이파라미터첫째자리의설정에의합니다.

위치 귀환펄스누적
위치/속도 귀환펄스누적/서보모터회전속도

속도 서보모터회전속도
속도/토크 서보모터회전속도/아날로그토크지령전압

토크 아날로그토크지령전압
토크/위치 아날로그토크지령전압/귀환펄스누적

제어모드 전원투입시의상태표시



MELSERVO
5. 파라미터

5 - 13

19

20

*BLK

*OP2

0000

0000

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

P·S·T

S

P·S

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

기

본

파

라

미

터

확

장

파

라

미

터

파라미터기입금지
파라미터의참조범위, 기입범위를선택합니다.
○표시부분파라미터의조작을할수있습니다.

기능선택2
전원순간정지재시동, 속도제어모드정지시의서보록, 미진동억제제어의
실행을선택합니다.

설정값 설정값의
조작

기본파라미터
No.0 ~ 19

확장파라미터1 
No.20 ~ 49

확장파라미터2 
No.50 ~ 84

000 참조 ○

(초기값) 입력 ○

000A
참조 No.19만

입력 No.19만

000B
참조 ○ ○

입력 ○

000C
참조 ○ ○

입력 ○ ○

000E
참조 ○ ○ ○

입력 ○ ○ ○

100B
참조 ○

입력 No.19만

100C
참조 ○ ○

입력 No.19만

100E
참조 ○ ○ ○

입력 No.19만

전원순간정지재시동선택
속도제어모드에있어서입력전원전압이저하하고
부족전압알람(AL.10)이발생하여서보모터가정지했을때,
전원전압이정상으로되돌아가려면알람리셋을하지
않아도시동신호를주는것만으로재시동할수있습니다.
0 : 무효(부족전압알람(AL.10)이발생합니다.)
1 : 유효

정지시서보록선택
속도제어모드에있어서정지시에축이움직이지않도록
서보록할수있습니다.
0：유효(서보록입니다.)

정지위치를유지하는제어를실시합니다.
1：무효(서보록되지않습니다.)

정지위치는유지하지않습니다.
회전속도가0r/min가되는제어를실시합니다.

미진동억제제어
파라미터No.2로오토튜닝선택을“0400”으로설정하면
유효가됩니다.
정지시에는진동을억제할경우에사용합니다.
0 : 무효
1 : 유효



MELSERVO
5. 파라미터

5 - 14

21

22

23

24

25

*OP3

*OP4

FFC

ZSP

VCM

0000

0000

0 %

r/min

r/min

r/min

50

0

0

0

1~50000

0

~

100

0 ~

10000

1~50000
0

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

P·S·T

P·S·T

P·S

S

P

T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

기능선택3(지령펄스선택)
펄스열입력신호의입력형태를선택합니다.(3.4.1항참조)

지령펄스열입력형태
0 : 정전·역전펄스열
1 : 부호부착펄스열
2 : A/B상펄스열

펄스열논리선택
0 : 정논리
1 : 부논리

기능선택4
정전스트로크앤드(LSP)·역전스트로크앤드(LSN) OFF시의정지처리,
VC·VLA 전압평균을선택합니다.

LSP·LSN 신호유효시의정지방법(5.2.3항참조)
0 : 급정지
1 : 완만한정지

VC·VLA 전압평균
아날로그속도지령(VC)전압또는아날로그속도제한(VLA)을
읽어들일때필터시간을설정합니다.
설정값이0의경우, 전압의변화에대해리얼타임으로
속도변화하고, 설정값을크게하면전압의변화에대해
완만하게속도변화합니다.

0 0
1 0.444
2 0.888
3 1.777
4 3.555

설정값 필터시간[ms]

피드포워드게인
피드포워드게인을설정합니다.
100%로설정한경우, 일정속도로운전하고있을때집합펄스는대략제로가
됩니다. 단, 급가감속을행하면오버슈트가커지게됩니다.
기준으로피드포워드게인을100%로설정한경우, 정격속도까지의
가감속시정수를1s 이상으로하십시오.

영속도
영속도(ZSP)의출력범위를설정합니다.

아날로그속도지령최대회전속도
아날로그속도지령(VC)의입력최대전압(10V)일때회전속도를설정합니다.

“0”으로설정하면접속하고있는서보모터의정격회전속도가됩니다.

아날로그속도제한최대회전속도
아날로그속도제한(VLA)의입력최대전압(10V)일때회전속도를
설정합니다.

“0”으로설정하면접속하고있는서보모터의정격회전속도가됩니다.
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26

27

28

TLC

*ENR

TL1

100

4000

100

%

pulse

/rev

%

0

~

1000

1

~

65535

0~100

T

P·S·T

P·S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

아날로그토크지령최대출력
아날로그토크지령전압(TC=±8V)이+8V일때의출력토크를
최대토크= 100[%]로설정합니다.
예를들어설정값을50으로하면TC = +8V일때

최대토크× 을출력합니다.
100

50

검출기출력펄스
서보앰프가출력하는검출기펄스(A상, B상)를설정합니다. 
A상·B상펄스를4제곱한값을설정하십시오.
파라미터No.54로출력펄스설정또는출력분주비설정을선택합니다.
실제로출력된A상·B상펄스의펄스수는설정한펄스수의1/4배가됩니다.
또한, 출력최대주파수는1.3Mbps(4체배후)가됩니다.
초과하지않는범위에서사용하십시오.
·출력펄스지정의경우

파라미터No.54를“0□□□”(초기값)으로설정합니다.
서보모터1회전당펄스수를지정합니다.
출력펄스= 설정값[pulse/rev]
예를들어5600을설정한경우, 실제로출력되는A상·B상펄스는
다음과같이됩니다.
A상·B상출력펄스=                = 1400[pulse]

·출력분주비설정의경우
파라미터No.54를“1□□□”으로설정합니다.
서보모터1회전당펄스수에대해설정한값으로분주합니다.

출력펄스=                                                 [pulse/rev]

예를들어8을설정한경우, 실제로출력되는A상·B상펄스는다음과
같이됩니다.

A상·B상출력펄스=               · = 4906[pulse]

4
5600

설정값

서보모터1회전당분해능

8
131072

4
1

내부토크제한1
최대토크=100%로설정합니다.
서보모터의발생토크를제한할경우에설정합니다.

“0”으로설정하면토크를발생하지않습니다.

아날로그모니터출력으로토크를출력할경우, 
이설정값이최대출력전압(+8V)이됩니다.(3.4.1항(5) 참조)

0 내부토크제한1(파라미터No.28)

아날로그토크제한�  내부토크제한1 : 아날로그토크제한

아날로그토크제한�  내부토크제한1 : 내부토크제한1
1

(주)TL 토크의제한

(주) 0 : SG간을OFF(개방)
1 : SG간을ON(단락)
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29

30

31

32

33

VC0

TL0

MO1

MO2

MBR

서보

앰프에

따라

다릅니다.

0

0

0

100

mV

mV

mV

ms

mV

-999

~

999

-999

~

999

-999
~
999

-999
~
999

0
~

1000

S

T

T

S

P·S·T

P·S·T

P·S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

아날로그속도지령옵셋
아날로그속도지령(VC) 옵셋전압을설정합니다.
예를들어VC에0V를인가한상태에서, 정전시동(ST1)을ON하면
CCW 방향으로회전해버리는경우에는마이너스값을설정하십시오.
VC 자동옵셋을사용한경우, 자동옵셋한값이됩니다.(6.3절참조)
초기값은공장출하시에VC-LG간을0V로하고VC 자동옵셋을행한
값입니다.

아날로그속도제한옵셋
아날로그속도제한(VLA) 옵셋전압을설정합니다.
예를들어VC에0V를인가한상태에서, 정전선택(RS1)을ON하면
CCW 방향으로회전해버리는경우에는마이너스값을설정하십시오.
VC 자동옵셋을사용한경우, 자동옵셋한값이됩니다.(6.3절참조)
초기값은공장출하시에VLA-LG간을0V로하고VC 자동옵셋을행한
값입니다.

아날로그토크지령옵셋
아날로그토크지령(TC)의옵셋전압을설정합니다.

아날로그토크제한옵셋
아날로그토크제한(TLA)의옵셋전압을설정합니다.

아날로그모니터1 옵셋
아날로그모니터ch1 출력(MO1)의옵셋전압을설정합니다.

아날로그모니터2 옵셋
아날로그모니터ch2 출력(MO2)의옵셋전압을설정합니다.

전자브레이크시퀀스출력
전자브레이크인터록신호(MBR)이OFF로된다음베이스차단하기까지의
지연시간(Tb)을설정합니다.
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34

35

36

37

38

39

40

GD2

PG2

VG1

VG2

VIC

VDC

70

7kW이하
: 35

11kW이상
: 19

7kW이하
: 177

11kW이상
: 96

7kW이하
: 817

11kW이상
: 455

48

980

0

0.1배

rad/s

rad/s

rad/s

ms

0

~

3000

0

~

1000

20

~

8000

20

~

20000

0

~

1000

0
~

1000

P·S

P

P·S

P·S

P·S

P·S

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

서보모터에대한부하관성모멘트비
서보모터축의관성모멘트에대한부하관성모멘트비를설정합니다. 
오토튜닝모드1 및보간모드선택시는자동적으로오토튜닝의결과가됩니다.
(7.1.1항참조)  이경우0~1000으로변경합니다.

위치제어게인2
위치루프의게인을설정합니다.
부하외란에대한위치응답성을올릴때설정합니다.
설정값을크게하면응답성이향상되지만, 진동이나소음이발생할수가
있습니다.
오토튜닝모드1, 2, 매뉴얼모드1 및보간모드설정시는자동적으로
오토튜닝의결과가됩니다.

속도제어게인1
통상이파라미터는변경할필요가없습니다. 
설정값을크게하면응답성이향상되지만, 진동이나소음이발생할수가
있습니다.
오토튜닝모드1, 2, 매뉴얼모드1 및보간모드설정시는자동적으로
오토튜닝의결과가됩니다.

속도제어게인2
강도가낮은기계, 백러쉬가큰기계등에서진동이발생할경우에설정합니다.
설정값을크게하면응답성이향상되지만, 진동이나소음이발생할수가
있습니다.
오토튜닝모드1, 2, 매뉴얼모드1 및보간모드설정시는자동적으로
오토튜닝의결과가됩니다.

속도적분보상
속도루프의적분시정수를설정합니다.
설정값을작게하면응답성이향상되지만, 진동이나소음이발생할수가
있습니다.
오토튜닝모드1, 2, 매뉴얼모드1 및보간모드설정시는자동적으로
오토튜닝의결과가됩니다.

속도미분보상
미분보상을설정합니다.
비례제어신호를ON시키면유효하게됩니다.

메이커설정용
절대로변경하지마십시오.
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42
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*DI1

0000

0003

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

P·S·T

P·S

P/S

S/T

T/P

P

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

입력신호자동ON 선택
SON·LSP·LSN의자동ON을설정합니다.

입력신호선택1
제어모드의전환신호입력핀의할당과클리어(CR) 신호의설정을행합니다.

서보ON 신호(SON) 입력선택
0 : 외부입력에의한ON/OFF
1 : 서보앰프내에서자동ON

(외부에서의배선은불필요)

정전스트로크앤드신호(LSP) 입력선택
0 : 외부입력에의한ON/OFF
1 : 서보앰프내에서자동ON

(외부에서의배선은불필요)

역전스트로크앤드신호(LSN) 입력선택
0 : 외부입력에의한ON/OFF
1 : 서보앰프내에서자동ON

(외부에서의배선은불필요)

제어전환신호(LOP)의입력핀할당
제어방법의전환신호입력컨넥터핀을설정합니다.
단, 파라미터No.0으로위치/속도, 속도/토크, 
토크/위치의전환을선택했을때에유효해집니다.

클리어신호(CR)선택
0 : ON의시동으로잔류펄스를소거
1 : ON하고있는동안은항시잔류펄스를소거

0 CN1B-5
1 CN1B-14
2 CN1A-8
3 CN1B-7
4 CN1B-8
5 CN1B-9

설정값 컨넥터핀No.
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44
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0111
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P·S·T

P·S·T
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모드

확

장

파

라

미
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입력신호선택2(CN1B-5)
파라미터No.42로제어전환신호(LOP)를CN1B-5핀에할당하면, 
이파라미터는사용할수없습니다.
CN1B-5핀에임의의입력신호를할당할수있습니다.
제어모드에의해설정값의자릿수와할당할수있는신호가다르므로
주의하십시오.

입력신호선택3(CN1B-14)
CN1B-14핀에임의의입력신호를할당할수있습니다.
할당할수있는신호와설정방법은입력신호선택2(파라미터No.43)와
동일합니다.

각제어모드에서할당할수있는신호는아래표의약칭부호가있는
신호입니다. 그외의신호를설정해도무효입니다.

위치제어모드

}속도제어모드
토크제어모드

CN1B-5핀의
입력신호를선택

파라미터No.42로제어전환신호(LOP)를CN1B-14핀에할당하면, 
이파라미터는사용할수없습니다.

위치제어모드

}속도제어모드
토크제어모드

CN1B-14핀의
입력신호를선택

설정값 P S T
(주)제어모드

0
1 SON SON SON
2 RES RES RES
3 PC PC
4 TL TL
5 CR CR CR
6 SP1 SP1
7 SP2 SP2
8 ST1 RS2
9 ST2 RS1
A SP3 SP3
B CM1
C CM2
D TL1 TL1 TL1
E CDP CDP CDP

(주) P : 위치제어모드
S : 속도제어모드
T : 토크제어모드
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46

47

48

*DI4

*DI5

*DI6

*DI7

0665

0770

0883

0994

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

P·S·T

P·S·T

P·S·T

P·S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

입력신호선택4(CN1A-8)
CN1A-8핀에임의의입력신호를할당할수있습니다.
할당할수있는신호와설정방법은입력신호선택2(파라미터No.43)와
동일합니다.

파라미터No.42로제어전환신호(LOP)를CN1A-8핀에할당하면, 
이파라미터는사용할수없습니다.

위치제어모드

}속도제어모드
토크제어모드

CN1A-8핀의
입력신호를선택

입력신호선택5(CN1B-7)
CN1B-7핀에임의의입력신호를할당할수있습니다.
할당할수있는신호와설정방법은입력신호선택2(파라미터No.43)와
동일합니다.

파라미터No.42로제어전환신호(LOP)를CN1B-7핀에할당하면, 
이파라미터는사용할수없습니다.

위치제어모드

}속도제어모드
토크제어모드

CN1B-7핀의
입력신호를선택

입력신호선택6(CN1B-8)
CN1B-8핀에임의의입력신호를할당할수있습니다.
할당할수있는신호와설정방법은입력신호선택2(파라미터No.43)와
동일합니다.

파라미터No.42로제어전환신호(LOP)를CN1B-8핀에할당하면, 
이파라미터는사용할수없습니다.
파라미터No.1로“절대위치검출시스템으로사용합니다”를선택할경우, 
CN1B-8핀은ABS전송모드(ABSM)가됩니다.(15.5절참조)

위치제어모드

}속도제어모드
토크제어모드

CN1B-8핀의
입력신호를선택

입력신호선택7(CN1B-9)
CN1B-9핀에임의의입력신호를할당할수있습니다.
할당할수있는신호와설정방법은입력신호선택2(파라미터No.43)와
동일합니다.

파라미터No.42로제어전환신호(LOP)를CN1B-9핀에할당하면, 
이파라미터는사용할수없습니다.
파라미터No.1로“절대위치검출시스템으로사용합니다”를선택할경우, 
CN1B-9핀은ABS전송모드(ABSR)가됩니다.(15.5절참조)

위치제어모드

}속도제어모드
토크제어모드

CN1B-9핀의
입력신호를선택
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P·S·T
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출력신호선택1
알람코드·경고(WNG) 및배터리경고(BWNG)를출력하는컨넥터·핀을
선택합니다.

88888
AL.12
AL.13
AL.15
AL.17
AL.19
AL.37
AL.8A
AL.8E
AL.30
AL.33
AL.10
AL.45
AL.46
AL.50
AL.51
AL.24
AL.32
AL.31
AL.35
AL.52
AL.16
AL.1A
AL.20
AL.25

워치도그
메모리이상1
클록이상
메모리이상2
기판이상
메모리이상3
파라미터이상
시리얼통신타임아웃이상
시리얼통신이상
회생이상
과전압
부족전압
주회로소자과열
서보모터과열
과부하1
과부하2
주회로이상
과전류
과속도
지령펄스주파수이상
오차과대
검출기이상1
모터조합이상
검출기이상2
절대위치소실

0 0 0

100

0 1

0

1 0 0

1

1 1 0

0 1

1 1

0

0 ZSP INP 또는SA RD

알람발생시에알람코드를출력1

CN1B-19

CN1B-
19핀

CN1A-
18핀

CN1A-
19핀

알람
표시 명칭

CN1A-18 CN1A-19
설정값

(주)알람코드

컨넥터핀의내용

알람코드출력의설정
알람코드출력과다음의기능은배타이므로, 병용할수
없습니다.
설정하면, 파라미터이상알람(AL.37)이발생합니다.
•절대위치검출시스템
•CN1B-19핀에의전자브레이크인터록(MBR)의신호

할당기능

(주) 0 : OFF
1 : ON

경고(WNG) 출력의설정
경고를출력하는컨넥터·핀을선택합니다. 선택전의신호는사용할수
없게됩니다. 3자리수째와같은컨넥터·핀을설정하면파라미터이상
(AL.37)이발생합니다.

배터리경고(BWNG) 출력의설정
배터리경고를출력하는컨넥터핀을선택합니다. 선택전의신호는사용
할수없게됩니다. 설정내용은이파라미터의2자릿수째와동일합니다.
2자릿수와같은컨넥터·핀을설정하면파라미터이상(AL.37)이발생
합니다.

0 출력하지않습니다.
1 CN1A-19
2 CN1B-18
3 CN1A-18
4 CN1B-19
5 CN1B-6

설정값 컨넥터핀No.
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50 0000

000051 *OP6

명칭과

기능란

참조

P·S·T

52 0000

53 *OP8 0000
명칭과

기능란

참조

P·S·T

54

0

1

*OP9 0000

명칭과

기능란

참조

P·S·T

구분

CW

No. 약칭 명칭과기능 초기값 단위 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

메이커설정용
절대로변경하지마십시오.

선택기능6
리셋(RES) ON시의동작방법을선택합니다. 이파라미터는절대위치검출
시스템에서는무효(베이스차단됨)입니다.

선택기능8
시리얼통신프로토콜을선택합니다.

선택기능9
지령펄스회전방향, 검출기출력펄스방향, 검출기펄스출력설정을선택합니다.

메이커설정용
절대로변경하지마십시오.

알람리셋신호단락시의신호
0 : 베이스OFF함.
1 : 베이스OFF안함.

프로토콜의체크섬선택
0 : 있음(체크섬을부가함)
1 : 없음(체크섬을부가안함)

검출기펄스출력의위상변경
검출기펄스출력A상·B상의위상을변경합니다.

검출기출력펄스선택(파라미터No.27 참조)
0 : 출력펄스설정
1 : 분주비설정

프로토콜의국번선택
0 : 국번있음
1 : 국번없음

서보모터회전방향의변경
입력할펄스열에대한서보모터의회전방향을변경합니다.

CCW
설정값

서보모터회전방향

0 CCW

CCWCW

CW

1

정전펄스입력시(주) 역전펄스입력시(주)
설정값

서보모터회전방향



MELSERVO
5. 파라미터

5 - 23

55

56

57

58

59

*OPA

SIC

NH1

NH2

0000

0

s 1~60

0

10

0000

0000

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

명칭과

기능란

참조

P·S·T

P

P·S·T

P·S·T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

기능선택A
위치지령가감속시정수(파라미터No.7)의제어방식을선택합니다.

시리얼통신타임아웃선택
통신프로토콜의타임아웃시간을[s]단위로설정합니다.

“0”을설정하면타임아웃체크를실행하지않습니다.

메이커설정용
절대로변경하지마십시오.

위치지령가감속시정수의제어
0 : 1차지연
1 : 직선가감속

설정값 설정값 설정값 설정값주파수 주파수 주파수 주파수
00 무효

01 4500

02 2250

03 1500

04 1125

05 900

06 750

07 642.9

0

1

2

3

깊다

~

얕다

-40dB

-14dB

-8dB

-4dB

08 562.5

09 500

0A 450

0B 409.1

0C 375

0D 346.2

0E 321.4

0F 300

10 281.3

11 264.7

12 250

13 236.8

14 225

15 214.3

16 204.5

17 195.7

18 187.5

19 180

1A 173.1

1B 166.7

1C 160.1

1D 155.2

1E 150

1F 145.2

기계공진제어필터1
기계공진제어필터를선택합니다.(8. 1절참조)

기계공진제어필터2
기계공진제어필터를설정합니다.

노치주파수선택
어댑티브제진제어를“유효”또는“보존”
(파라미터 No.60 : □1□□또는□2□□)으로설정한경우, 

“00”을설정하십시오.

노치깊이선택

노치깊이선택
파라미터No.58과동일설정

노치주파수
파라미터No.58과동일설정
단, 어댑티브제진제어를“유효”또는“보존”으로설정해도

“00”을설정할필요는없습니다.

설정값 깊이 게인



MELSERVO
5. 파라미터

5 - 24

60 LPF 0000

명칭과

기능란

참조

P·S·T

P·S

P

P·S

P·S

61 GD2B 70 0.1배
0
~

3000

62 PG2B 100 %

%

%

10
~
200

63 VG2B 100
10
~
200

64 VICB 100
50
~

1000

구분 No. 약칭 명칭과기능 초기값 단위 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

로우패스필터·어댑티브제진제어
로우패스필터·어댑티브제진제어를선택합니다.(제8장참조)

서보모터에대한부하관성모멘트비2
게인의전환유효시의서보모터에대한부하관성모멘트비를설정합니다.

위치제어게인2 변경비율
게인의전환유효시의위치제어게인2에대한변경비율을설정합니다.
오토튜닝무효시, 유효하게됩니다.

속도제어게인2 변경비율
게인의전환유효시의속도제어게인2에대한변경비율을설정합니다.
오토튜닝무효시, 유효하게됩니다.

속도적분보상변경비율
게인의전환유효시의속도적분보상에대한변경비율을설정합니다.
오토튜닝무효시, 유효하게됩니다.

로우패스필터선택
0 : 유효(자동조정)
1 : 무효
유효선택시에는다음의식에서나타내지는대역의필터가
자동설정됩니다.
1kW 이하의경우

[Hz]

2kW 이상의경우

[Hz]

어댑티브제진제어선택
어댑티브제진제어선택으로“유효”또는“보존”을선택하면, 
기계공진제어필터1(파라미터No.58)은무효가됩니다.
0 : 무효
1 : 유효

항시, 기계공진주파수를검출하고, 공진에대응한필터를
생성, 기계진동의억제를합니다.

2 : 보존
그때까지생선된필터의특성을보존한상태에서
기계공진의검출을정지합니다.

어댑티브제진제어감도선택
기계공진을검출하는감도를선택합니다.
0 : 통상
1 : 감도높을때

2π×(1+GD2 설정값×0.1)
VG2 설정값×10

2π×(1+GD2 설정값×0.1)
VG2 설정값×5
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65

66

67

68

69

70

71

72

73

*CDP

CDS

CDT

CMX2

CMX3

CMX4

SC4

SC5

0000

10

kpps

pulse

r/min

10

~

9999

0

~

100

0·1

~

65535

0·1

~

65535

0·1

~

65535

0

~

순간허용

회전속도

0

~

순간허용

회전속도

r/min

r/min

ms1

0

1

1

1

200

300

명칭과

기능란

참조

P·S

P·S

P

P

P

P

S

T

S

T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

게인전환선택
다음조건으로파라미터No.61~64의설정값에근거하여
게인이전환됩니다.
0 : 무효
1 : 게인전환(CDP)이ON
2 : 지령주파수가파라미터No.66 설정값이상
3 : 잔류펄스가파라미터No.66 설정값이상
4 : 서보모터회전속도가파라미터No.66 설정값이상

게인전환선택
게인전환조건을선택합니다.(8.3절참조)

게인전환조건
파라미터No.68에서선택한게인전환조건(지령주파수·잔류펄스·
서보모터회전속도)의값을설정합니다.
설정값의단위는전환조건항목에따라다릅니다.
(8.5절참조)

게인전환시정수
파라미터No.65, 66에서설정된조건에대해서, 게인전환시정수를
설정합니다.(8.5절참조)

지령펄스배율분자2
지령펄스에대한곱셈을설정합니다. 설정값을“0”으로하면
접속모터분해능이자동설정됩니다.

지령펄스배율분자3
지령펄스에대한곱셈을설정합니다. 설정값을“0”으로하면
접속모터분해능이자동설정됩니다.

지령펄스배율분자4
지령펄스에대한곱셈을설정합니다. 설정값을“0”으로하면
접속모터분해능이자동설정됩니다.

내부속도지령4
내부속도지령의제4속도를설정합니다.

내부속도제한4
내부속도제한의제4속도를설정합니다.

내부속도지령5
내부속도지령의제5속도를설정합니다.

내부속도제한5
내부속도제한의제5속도를설정합니다.

메이커설정용
절대로변경하지마십시오.
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0

~

순간허용

회전속도

0

~

순간허용

회전속도

0

~

100

메이커설정용
절대로변경하지마십시오.

74

75

76

77

SC6

SC7

TL2

500

800

100

100

% P·S·T

S

S

T

T

구분 No. 약칭 명칭과기능 단위초기값 설정
범위

제어
모드

확

장

파

라

미

터

내부속도지령6
내부속도지령의제6속도를설정합니다.

내부속도제한6
내부속도제한의제6속도를설정합니다.

내부속도지령7
내부속도지령의제7속도를설정합니다.

내부속도제한7
내부속도제한의제7속도를설정합니다.

내부토크제한2
최대토크=100%로설정합니다. 서보모터의토크를제한할경우에
설정합니다.
“0”으로설정하면토크를발생하지않습니다.(3.4.1항(5) 참조)

10000

10

10

100

100

100

0

78

79

80

81

82

83

84


