
제 9장 표준 입출력 신호 
  

- 9-1 - 
 

 
 

 

 
 
 
 

 
 

표준입출력 신호 9 

 

9 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



제 9장 표준 입출력 신호 
  

- 9-2 - 
 

 
[ 메모 사항 ] 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



제 9장 표준 입출력 신호 
  

- 9-3 - 
 

제 9
9.1 MC 출력신호 (MC PLC)  :  현재의 MC 내부 상태를 PLC 접점을 통하여 나타내는 영역 

 

장  표준 입출력 신호 

표9.1 MC 출력신호 일람표

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

I00   DNC MPG STP JOG ORG AUT AZP OP SPL STL AL RST SA MA 

I01 MR8 MR7 MR6 MR5 MR4 MR3 MR2 MR1 ZP8 ZP7 ZP6 ZP5 ZP4 ZP3 ZP2 ZP1 

I02 M28 M24 M22 M21 M18 M14 M12 M11 MF     M02   

I03 AA8 AA7 AA6 AA5 AA4 AA3 AA2 AA1 DC8 DC7 DC6 DC5 DC4 DC3 DC2 DC1 

I04 -L8 +L8 -L7 +L7 -L6 +L6 -L5 +L5 -L4 +L4 -L3 +L3 -L2 +L2 -L1 +L1 

I05 Pl1F Pl1E Pl1D Pl1C Pl1B Pl1A Pl19 Pl18 Pl17 Pl16 Pl15 Pl14 Pl13 Pl12 Pl11 Pl10

I06 Ph1F Ph1E Ph1D Ph1C Ph1B Ph1A Ph19 Ph18 Ph17 Ph16 Ph15 Ph14 Ph13 Ph12 Ph11 Ph10

I07 Pl2F Pl2E Pl2D Pl2C Pl2B Pl2A Pl29 Pl28 Pl27 Pl26 Pl25 Pl24 Pl23 Pl22 Pl21 Pl20

I08 Ph2F Ph2E Ph2D Ph2C Ph2B Ph2A Ph29 Ph28 Ph27 Ph26 Ph25 Ph24 Ph23 Ph22 Ph21 Ph20

I09 Pl3F Pl3E Pl3D Pl3C Pl3B Pl3A Pl39 Pl38 Pl37 Pl36 Pl35 Pl34 Pl33 Pl32 Pl31 Pl30

I10 Ph3F Ph3E Ph3D Ph3C Ph3B Ph3A Ph39 Ph38 Ph37 Ph36 Ph35 Ph34 Ph33 Ph32 Ph31 Ph30

I11 Pl4F Pl4E Pl4D Pl4C Pl4B Pl4A Pl49 Pl48 Pl47 Pl46 Pl45 Pl44 Pl43 Pl42 Pl41 Pl40

I12 Ph4F Ph4E Ph4D Ph4C Ph4B Ph4A Ph49 Ph48 Ph47 Ph46 Ph45 Ph44 Ph43 Ph42 Ph41 Ph40

I13 Pl5F Pl5E Pl5D Pl5C Pl5B Pl5A Pl59 Pl58 Pl57 Pl56 Pl55 Pl54 Pl53 Pl52 Pl51 Pl50

I14 Ph5F Ph5E Ph5D Ph5C Ph5B Ph5A Ph59 Ph58 Ph57 Ph56 Ph55 Ph54 Ph53 Ph52 Ph51 Ph50

I15 Pl6F Pl6E Pl6D Pl6C Pl6B Pl6A Pl69 Pl68 Pl67 Pl66 Pl65 Pl64 Pl63 Pl62 Pl61 Pl60

I16 Ph6F Ph6E Ph6D Ph6C Ph6B Ph6A Ph69 Ph68 Ph67 Ph66 Ph65 Ph64 Ph63 Ph62 Ph61 Ph60

I17 Pl7F Pl7E Pl7D Pl7C Pl7B Pl7A Pl79 Pl78 Pl77 Pl76 Pl75 Pl74 Pl73 Pl72 Pl71 Pl70

I18 Ph7F Ph7E Ph7D Ph7C Ph7B Ph7A Ph79 Ph78 Ph77 Ph76 Ph75 Ph74 Ph73 Ph72 Ph71 Ph70

I19 Pl8F Pl8E Pl8D Pl8C Pl8B Pl8A Pl89 Pl88 Pl87 Pl86 Pl85 Pl84 Pl83 Pl82 Pl81 Pl80

I20 Ph8F Ph8E Ph8D Ph8C Ph8B Ph8A Ph89 Ph88 Ph87 Ph86 Ph85 Ph84 Ph83 Ph82 Ph81 Ph80

I21 FlF FlE FlD FlC FlB FlA Fl9 Fl8 Fl7 Fl6 Fl5 Fl4 Fl3 Fl2 Fl1 Fl0 

I22 FhF FhE FhD FhC FhB FhA Fh9 Fh8 Fh7 Fh6 Fh5 Fh4 Fh3 Fh2 Fh1 Fh0 

I23      LE PE LrE P7 P6 P5 P4 P3 P2 P1 P0 

I24 AF AE AD AC AB AA A9 A8 A7 A6 A5 A4 A3 A2 A1 A0 

I25 Cl1F Cl1E Cl1D Cl1C Cl1B Cl1A Cl19 Cl18 Cl17 Cl16 Cl15 Cl14 Cl13 Cl12 Cl11 Cl10

I26 Ch1F Ch1E Ch1D Ch1C Ch1B Ch1A Ch19 Ch18 Ch17 Ch16 Ch15 Ch14 Ch13 Ch12 Ch11 Ch10

I27 Cl2F Cl2E Cl2D Cl2C Cl2B Cl2A Cl29 Cl28 Cl27 Cl26 Cl25 Cl24 Cl23 Cl22 Cl21 Cl20

I28 Ch2F Ch2E Ch2D Ch2C Ch2B Ch2A Ch29 Ch28 Ch27 Ch26 Ch25 Ch24 Ch23 Ch22 Ch21 Ch20

I29 Cl3F Cl3E Cl3D Cl3C Cl3B Cl3A Cl39 Cl38 Cl37 Cl36 Cl35 Cl34 Cl33 Cl32 Cl31 Cl30

I30 Ch3F Ch3E Ch3D Ch3C Ch3B Ch3A Ch39 Ch38 Ch37 Ch36 Ch35 Ch34 Ch33 Ch32 Ch31 Ch30

I31 Cl4F Cl4E Cl4D Cl4C Cl4B Cl4A Cl49 Cl48 Cl47 Cl46 Cl45 Cl44 Cl43 Cl42 Cl41 Cl40

I3 Ch4F Ch4E Ch4D Ch4C Ch4B C C C C C C Ch44 Ch43 C C C2 h4A h49 h48 h47 h46 h45 h42 h41 h40

I33 Cl5F Cl5E Cl5D Cl5C Cl5B Cl5A Cl59 Cl58 Cl57 Cl56 Cl55 Cl54 Cl53 Cl52 Cl51 Cl50

I34 Ch5F Ch5E Ch5D Ch5C Ch5B Ch5A Ch59 Ch58 Ch57 Ch56 Ch55 Ch54 Ch53 Ch52 Ch51 Ch50

I35 Cl6F Cl6E Cl6D Cl6C Cl6B Cl6A Cl69 Cl68 Cl67 Cl66 Cl65 Cl64 Cl63 Cl62 Cl61 Cl60

I36 Ch6F Ch6E Ch6D Ch6C Ch6B Ch6A Ch69 Ch68 Ch67 Ch66 Ch65 Ch64 Ch63 Ch62 Ch61 Ch60

I37 Cl7F 7E 7D 7C 7B 7A 79 78 77 76 75 74 73 72 71 70Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl

I38 Ch7F 7E 7D 7C 7B 7A 79 78 77 76 75 74 73 72 71 70Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch

I39 Cl8F 8E 8D 8C 8B 8A 89 88 87 86 85 84 83 82 81 80Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl Cl

I40 Ch8F 8E 8D 8C 8B 8A 89 88 87 86 85 84 83 82 81 80Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch Ch

I41 LlF E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll Ll

I42 LhF E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh Lh
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 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

I43 +Dl6 5 l5 l5 4 l4 l4 3 l3 l3 2 l2 l2 1 l1 l1Dd -D +D Dd -D +D Dd -D +D Dd -D +D Dd -D +D

I44 IP8 7 6 5 4 3 2 1 8 l8 l8 7 l7 l7 6 IP IP IP IP IP IP IP Dd -D +D Dd -D +D Dd -Dl6

I45 EclF lE lD lC lB lA l9 l8 l7 l6 l5 l4 l3 l2 l1 l0Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec

I46 EchF hE hD hC hB hA h9 h8 h7 h6 h5 h4 h3 h2 h1 h0Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec Ec

I47                 

I48                 

I49                 

I50                 

I51                 

I52                 

I53                 

I54                 

I55                 

I56                 

I57                 

I58                 

I59                 

I60                 

I61                 

I62                 

I63                 

I64                 

I65                 

I66                 

I67                 

I68                 

I69                 

I70                 

I71                 

I72                 

I73                 

I74                 

I75                 

I           76       

I77                 

I78                 

I79                 

I          80        

I81                 

I82                 

I      83            

I84                 

I          85        

I86                 

I87                 

I88                 

I          89        
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1) MA[I0.0] ☞  준비완료신호(출)  

제

 

어장치에 전원이 투입되면 준비완료신호 MA 가 ON으로 됩니다. 

 

2) SA[I0.1] 

호 SA 가 ON으로 됩니다. 

    SERVO ALARM, NOT READY, OVERLOAD 등이 발생하면 OFF로 됩니다. 

 

3) RST[I0.2] ☞ 제어장치 RESET 신호(출)  
 
RST KEY, 외부 RESET 되면 OFF로 됩니다. 

 

4) AL[I0.3] ☞ 제어장
   

제 생한 경우에 화면에 ALARM 내용을 표시함과 동시에 출력신호 AL ] 이

으로 되고 ALARM 의 원인을 제거한 후 제어장치를 RESET 하면 ALARM이 해제되고 AL은 OFF로 됩니다. 

☞ SERVO 준비완료신호(출)  
 

SERVO 계가 정상으로 동작하면 출력신

 신호(입) ERS[Q0.1]에 의해 ON으로 되고 RESET 이 완료

치 ALARM 신호(출)  
 

어장치에 ALARM 이 발 [I0.3  ON

 

5)  I0.4 ]  ☞ STL[  

OP[ I0.6 ]  ☞ 자동운전중(출)  

자동운전기동중(출)  

SPL[ I0.5 ] ☞ 자동운전휴지중(출)  

 

  
STL 

[I0.4] 

SPL 

[I0.5]

OP 

[I0.6]

자 DE에서 지령 BLOCK 을 수행중인 상태입니다. O X O 동운전 기동상태 AUTO MO

자동운전 휴지상태 
잔량이 남은 상태입니다. 

AUTO MODE에서 지령 BLOCK 의 수행이 중단되어 이동
X O O 

자동운전 상태 
RESET에 의해 강제적으로 중단되지 않은 상태입니다. 

O X O 
AUTO MODE에서 MC 프로그램이 기동된 후 미완료되거나

운 x x x 전수행 중단상태  

 

   

 ORG MODE 에서 모든 축이 수동원점복귀 완료 후 ON으로 됩니다. 

 FF로 됩니다. 

 

, DNC[I0.D]  
☞ MODE 선택신호(출)  

해당 MODE 입력신호를 받아 제어장치의 선택된 MODE를 출력합니다. 

7) [I1.1], ZP3[I1.2], ZP4[I1.3] ,ZP5[I1.4], ZP6[I1.5], ZP7[I1.6], ZP8[I1.7] 
☞ 원점복귀 완료신호(출) 

   - ORG MODE에서 수동원점복귀 완료후, 해당축의 신호가 ON으로 됩니다. 

 

8) MR1[I1.8], MR2[I1.9], MR3[I1.A], MR4[I1.B], MR5[I1.C], MR6[I1.D], MR7[I1.E], MR8[I1.F] 

 

   모

26) AZP［I0.7］ ☞ 전축 원점복귀 완료신호(출)  

   

 서보계의 알람이 발생하면 O

6) AUTO[I0.8], ORG[I0.9], JOG[I0.A], STP[I0.B], MPG[I0.C]

    

 

ZP1[I1.0], ZP2

 

ORG MODE에서 다른 MODE로 변경시 신호가 OFF로 됩니다. 

☞ 모터 운전중 신호(출) 

터에 회전지령이 출력되면 해당축의 신호가 ON으로 됩니다. 
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9) M02[I2.2] ☞ M02(출)   
 

의 M CODE가 실행되면 해당 접점이 ON으로 되고 입력신호 FIN[Q0.7]이 폐쇄(1)  개방(0)으로 되
면

MC 프로그램에서 M CODE가 실행되면 ON으로 되고 입력신호 FIN[Q0.7]이 개방(0)  폐쇄(1)로 되면 
O

 

출력  

   위

 OFF 됩니다. 

 

10) MF[I2.7] ☞ M FUNTION신호(출)  
 

FF로 됩니다. 

11) M11~M28[I2.8~I2.F] ☞ M CODE의 BCD 
 

실행된 M CODE가 BCD CODE로 출력되고 입력신호 FIN[Q0.7]이 폐쇄(1)  부 

O

 

12)D .3], DC5[I3.4], DC6[I3.5], DC7[I3.6], DC8[I3.7] 
 원점 Switch 신호(출) 

 입

 

13) AA

 축 신호(출) 

축 다. 

+L1[I4.0],-L1[I4.1], +L2[I4.2],-L2[I4.3], +L3[I4.4],-L3[I4.5], +L4[I4.6],-L4[I4.7],  
], +L7[I4.C],-L7[I4.D], +L8[I4.E],-L8[I4.F] 

☞ Limit Switch 신호(출) 

입력된 Limit Switch의 상태를 출력합니다. 

  Pl10 ~ Ph1F[I5, I6]   ☞ 제1축 현재 위치 (HEX값) 

Pl30 ~ Ph3F[I9, I10]  ☞ 제3축 현재 위치 (HEX값) 
현재 위치 (HEX값) 

     

 (HEX값) 

치 (HEX값) 
    

16) 

현재속도를 HEX로 출력합니다. 

 

) P0 ~ P7[I23.0~I23.7] ☞ 수행 프로그램 번호 출력  

AUTO MODE에서 선택된 수행 프로그램 번호를 HEX로 출력합니다. 

 

18) A
     

개방(0)으로 되면 전

FF됩니다. 

C1[I3.0], DC2[I3.1], DC3[I3.2], DC4[I3
☞

    

력된 원점 Switch의 상태를 출력합니다. 

1[I3.8], AA2[I3.9], AA3[I3.A], AA4[I3.B],  
AA5[I3.C], AA6[I3.D], AA7[I3.E], AA8[I3.F]  ☞ Alarm
 

 관련 Alarm 이 발생한 경우 해당축의 신호가 ON으로 됩니

  
14) 

+L5[I4.8],-L5[I4.9], +L6[I4.A],-L6[I4.B
 

 

 

15) 

Pl20 ~ Ph2F[I7, I8]   ☞ 제2축 현재 위치 (HEX값) 

Pl40 ~ Ph4F[I11, I12] ☞ 제4축 
  Pl50 ~ Ph5F[I13, I14] ☞ 제5축 현재 위치 (HEX값)
Pl60 ~ Ph6F[I15, I16] ☞ 제6축 현재 위치 (HEX값) 
Pl70 ~ Ph7F[I17, I18] ☞ 제7축 현재 위치
Pl80 ~ Ph8F[I19, I20] ☞ 제8축 현재 위

Fl0 ~ FhF[I21, I22] ☞ 현재속도 출력  
 

17
   

  

0 ~ AF[I24] ☞ 알람 번호 출력  

 알람이 발생된 경우 알람 번호를 HEX로 출력합니다. 
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) LrE[I23.8]          ☞  L Read End 출력 19

Ll0 ~ LhF[I41, I42] ☞ L 변수값 출력  
 

PLC  

니다.  

다. 

 

 

PL

MC 신호 LrE(L Read Enable[Q24.A])에 의한 L 변수값을 I41, I42에 출력하고 LrE(Data Read 
End[I23.8])가 ON으로 됩

 

PLC->MC 신호 LrE(L Read Enable[Q24.A])가 OFF 되면 LrE(Data Read End[I23.8])도 OFF로 됩니

20) PE[I23.9] ☞ 수행프로그램번호 입력  ProgEnd 출력  

C  행 프로그램번호를 입력하고 

 

 PE(ProgEnd[I23.9])도 OFF로 
됩니다. 

 

21) LE[ 변수
 

 LE(LEnd[I23.A])가 ON으로 
됩니다.  

P LEnd[I23.A])도 OFF로 됩니다. 
 

22) EX값) 

EX값)

HEX값) 

Cl 32  (HEX값) 

l50 ~ Ch5F[I33, I34] ☞ 제5축 엔코더 위치 출력 (HEX값) 
  제6축 엔코더 위치 출력 (HEX값) 

l70 ~ Ch7F[I37, I38] ☞ 제7축 엔코더 위치 출력 (HEX값) 
HEX값) 

 

23) 

23) 

MC 신호 PE(수행프로그램번호 등록신호[Q24.8])에 의한 수
PE(ProgEnd[I23.9])가 ON으로 됩니다.  

PLC  MC 신호 PE(수행프로그램번호 등록신호[Q24.8])가 OFF 되면,

I23.A] ☞ L  입력 LEnd 출력  

PLC  MC 신호 LE(L 변수 등록신호[Q24.9])에 의한 L 변수를 입력하고

 

LC  MC 신호 LE(L 변수 등록신호[Q24.9])가 OFF 되면, LE(

  Cl10 ~ Ch1F[I25, I26] ☞ 제1축 엔코더 위치 출력 (H
Cl20 ~ Ch2F[I27, I28] ☞ 제2축 엔코더 위치 출력 (H  

Cl30 ~ Ch3F[I29, I30] ☞ 제3축 엔코더 위치 출력 (
40 ~ Ch4F[I31, I ] ☞ 제4축 엔코더 위치 출력
C

Cl60 ~ Ch6F[I35, I36] ☞ 
C

Cl80 ~ Ch8F[I39, I40] ☞ 제8축 엔코더 위치 출력 (

Ll0 ~ LhF[I41, I42] ☞ L 변수값 출력 ( LrE[I23.8]번 참고 ) 

  
 

+Dl1[I43.0], +Dl2[I43.3], +Dl3[I43.6], +Dl4[I43.9] 

+D ], +Dl7[I44.2], +Dl8[I44.5] 
제1축 ~ 제8축의 + LIMIT 신호

l5[I43.C], +Dl6[I43.F

-Dl1[I43.1], -Dl2[I43.4], -Dl3[I43.7], -Dl4[I43.A] 

-Dl5[I43.D], -Dl6[I44.0], -Dl7[I44.3], -Dl8[I44.6] 
제1축 ~ 제8축의 - LIMIT 신호

Dd1[I43.2], Dd1[I43.5], Dd1[I43.8], Dd1[I43.B], 
Dd1[I43.E], Dd1[I44.1], Dd1[I44.4], Dd8[I44.7] 

제1축 ~ 제8축의 원점 신호 

 

☞ 축 관련 입력신호(출) 
 

24) IP1~IP8[I44.8~I44.F] ☞ IN-POSITION 완료신호(출)  
 

80P에서 CLOSED LOOP 제어시 해당축의 위치가 파라미터(P115)에 설정된 IN-POSITION 펄스 범위안에 

들어 가고 유지시간이 경과한 후 해당축의 신호가 ON으로 됩니다.  

 

80P에서 CLOSED LOOP 제어시가 아닌 기본제어에서는 모터 회전 지령 펄스의 출력이 완료된 후 축의 

신호가 ON으로 됩니다. 
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25) Ecl0 ~ EchF[I45, I46] ☞ 

모  이 엔코더 값을 . 

외부 엔코더 값 출력  

 
MPG 드 외에서 외부 HEX로 출력합니다
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9.2 MC 입력신호 (PLC  MC)  :  PLC 접점을 통하여 유니트의 동작을 제어하는 신호 접점 
9. C 입 신호 람  

 
표 2 M 력  일 표

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

Q00 OPC C G P G G T N N O   S P  DN MP ST JO OR AU FI SY  ES SP ST ER ES

Q01  RT 2 1 8 4 2 1 L K K L N RO RO OV OV OV OV    AF ML BS SG DR

Q02 A8- + - + - + - + - + - + - + - + A8 A7 A7 A6 A6 A5 A5 A4 A4 A3 A3 A2 A2 A1 A1

Q03 Sov8 v4 v2 v1 vE 2 1         So So So So  MP MP H8 H7 H6 H5 H4 H3 H2 H1

Q04 SOF8 F7 F6 F5 F4 F3 F2 F1 8 7 6 5 4 3 2 1 SO SO SO SO SO SO SO DC DC DC DC DC DC DC DC

Q05 -L8 8 7 7 6 6 5 5 4 4 3 3 2 2 1 1 +L -L +L -L +L -L +L -L +L -L +L -L +L -L +L

Q06 1F 1E 1D 1C 1B 1A 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl

Q07 1F 1E 1D 1C 1B 1A 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph Ph

Q08 2F 2E 2D 2C 2B 2A 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl Pl

Q09  Ph2F Ph2E Ph2D Ph2C Ph2B Ph2A Ph29 Ph28 Ph27 Ph26 Ph25 Ph24 Ph23 Ph22 Ph21 Ph20

Q10  Pl3F Pl3E Pl3D Pl3C Pl3B Pl3A Pl39 Pl38 Pl37 Pl36 Pl35 Pl34 Pl33 Pl32 Pl31 Pl30

Q11  Ph3F Ph3E Ph3D Ph3C Ph3B Ph3A Ph39 Ph38 Ph37 Ph36 Ph35 Ph34 Ph33 Ph32 Ph31 Ph30

Q12  Pl4F Pl4E Pl4D Pl4C Pl4B Pl4A Pl49 Pl48 Pl47 Pl46 Pl45 Pl44 Pl43 Pl42 Pl41 Pl40

Q13  Ph4F Ph4E Ph4D Ph4C Ph4B Ph4A Ph49 Ph48 Ph47 Ph46 Ph45 Ph44 Ph43 Ph42 Ph41 Ph40

Q14  Pl5F Pl5E Pl5D Pl5C Pl5B Pl5A Pl59 Pl58 Pl57 Pl56 Pl55 Pl54 Pl53 Pl52 Pl51 Pl50

Q15  Ph5F Ph5E Ph5D Ph5C Ph5B Ph5A Ph59 Ph58 Ph57 Ph56 Ph55 Ph54 Ph53 Ph52 Ph51 Ph50

Q16  Pl6F Pl6E Pl6D Pl6C Pl6B Pl6A Pl69 Pl68 Pl67 Pl66 Pl65 Pl64 Pl63 Pl62 Pl61 Pl60

Q17  Ph6F Ph6E Ph6D Ph6C Ph6B Ph6A Ph69 Ph68 Ph67 Ph66 Ph65 Ph64 Ph63 Ph62 Ph61 Ph60

Q18  Pl7F Pl7E Pl7D Pl7C Pl7B Pl7A Pl79 Pl78 Pl77 Pl76 Pl75 Pl74 Pl73 Pl72 Pl71 Pl70

Q19  Ph7F Ph7E Ph7D Ph7C Ph7B Ph7A Ph79 Ph78 Ph77 Ph76 Ph75 Ph74 Ph73 Ph72 Ph71 Ph70

Q20  Pl8F Pl8E Pl8D Pl8C Pl8B Pl8A Pl89 Pl88 Pl87 Pl86 Pl85 Pl84 Pl83 Pl82 Pl81 Pl80

Q21  Ph8F Ph8E Ph8D Ph8C Ph8B Ph8A Ph89 Ph88 Ph87 Ph86 Ph85 Ph84 Ph83 Ph82 Ph81 Ph80

Q22  FlF FlE FlD FlC FlB FlA Fl9 Fl8 Fl7 Fl6 Fl5 Fl4 Fl3 Fl2 Fl1 Fl0

Q23  FhF FhE FhD FhC FhB FhA Fh9 Fh8 Fh7 Fh6 Fh5 Fh4 Fh3 Fh2 Fh1 Fh0

Q24 T1 T0   FwE LrE LE PE P7 P6 P5 P4 P3 P2 P1 P0 

Q25 LF LE LD LC LB LA L9 L8 L7 L6 L5 L4 L3 L2 L1 L0 

Q26  LlF LlE LlD LlC LlB LlA Ll9 Ll8 Ll7 Ll6 Ll5 Ll4 Ll3 Ll2 Ll1 Ll0

Q27  LhF LhE LhD LhC LhB LhA Lh9 Lh8 Lh7 Lh6 Lh5 Lh4 Lh3 Lh2 Lh1 Lh0

Q28 S8 S7 S6 S5 S4 S3 S2 S1 I8 I7 I6 I5 I4 I3 I2 I1 

Q29  RlF RlE RlD RlC RlB RlA Rl9 Rl8 Rl7 Rl6 Rl5 Rl4 Rl3 Rl2 Rl1 Rl0

Q30 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh Rh

Q31 E E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 SP SS SS SS SS SS SS SS SS SS SS SS SS SS SS SS

Q32 8 7 6 5 4 3 2 1         ZS ZS ZS ZS ZS ZS ZS ZS

Q33                 

Q34                 

Q35                 

Q36                 

Q37                 

Q38                 

Q39                 

Q40                 

Q41                 

Q42                 

Q43                 
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 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

Q 4                 4

Q 5                 4

Q 6                 4

Q47                 

Q48                 

Q        49          

Q50                 

Q51                 

Q52                 

Q53                 

Q54                 

Q55                 

Q         56         

Q57                 

Q58                 

Q59                 

Q      60            

Q61                 

Q62                 

Q63                 

Q64                 

Q65                 

Q66                 

Q67                 

Q68                 

Q69                 

Q70                 

Q71                 

Q           72       

Q73                 

Q          74        

Q       75           

Q         76         

Q         77         

Q78                 

Q  79                

Q80                 

Q            81      

Q        82          

Q           83       

Q         84         

Q             85     

Q86                 

Q87                 

Q88                 

Q89                 

Q90                 
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1) ESP[Q0.0] ☞ E NCY STOP 신호(입)/Momentary 

omentary 
 

입

 

입력신호 ERS[Q0.1]를 개방(0)  폐쇄(1)로 제어장치에 RESET 을 걸수 있고  
T 출력신호 RST[I0.2]가 ON으로 됩니다. 

 OPC[Q0.F] ☞ 조작반 선택 신호(입) / Set 

터 “P23.0 OP CH”의 설정치가 반대로 동작합니다. 

3) S

 
UTO[I0.8], STEP[I0.B] MODE에서만 유효한 신호입니다. 

Q0.2]를 개방(0)  폐쇄(1)로 하면 제어장치는 

. 

 

1)로 하면 제어장치는 

 

 

 단, 다음의 경우는 무시됩니다. 
 

  - AUTO, STEP 이외의 MODE가 선택된 경우. 

ALARM 상태일 경우.(출력 신호 AL[I0.3]이 ON) 
- RESET 중인 경우.(출력 신호 RST[I0.2]이 ON) 

 경우.(출력 신호 STL[I0.4]이 ON) 

자동운전기동 중 출력신호 STL[I0.4]이 OFF 됩니다. 

    -  입력신호 SP[  된 경우. 

    -  RESET 이 지령된 경우. 

    -  SIN

    -  ALARM 이 발생한 경우. 

    -  MODE 가 변환된 경

아래 신호명 의 내용은 접점을 이용 시 프로그램을 할 경우의 내부 체크 접점 상태 입니다.

 

   LEVEL CHECK )  

    Momentary  :  “0” =>”1” 으로 할 시 유효함. (  EDGE CHECK )  

  

  Set        :  “1”인 상태에 만 기능이 유효함. (

                   LEVEL 이 변한후 최소 2 Scan Time 이상 유지 하여야 합니다 

MERGE

ERS[Q0.1] ☞ 외부 RESET 신호(입)   /M

력신호 ESP[Q0.0]를 개방(0)  폐쇄(1)로 제어장치에 EMERGENCY STOP 을 지령합니다.  

동시에 RESE

 

2)

 
입력신호 OPC[Q0.F]를 폐쇄(1)인 상태 이면 파라미
 

T[Q0.2] ☞ 자동운전, STEP 운전 기동 신호(입) / Momentary 

A

 

MODE 가 선택되어 있는 상태에서 입력신호 ST[AUTO 

자동운전을 개시하고 MC 프로그램을 실행하는 동시에 자동운전기동 중 신호 STL[I0.4], 자동운전 

중 신호 OP[I0.6]을 ON으로 출력합니다

STEP MODE 가 선택되어 있는 상태에서 입력신호 ST[Q0.2]를 개방(0)  폐쇄(

해당축의 이송을 실행합니다.  

주) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 

  

  

    - 제어장치가 

    

   -  자동운전중인

 

   다음의 경우에 자동운전을 정지하고 
 

    -  모든 수행을 완료한 경우. 

Q0.3]가 개방(0)  폐쇄(1)로

GLE BLOCK 에서 1 BLOCK 을 완료한 경우. 

우. 
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4) SP[Q0.3] ☞ 자동운전, STEP 운전 휴지 신호(입) / Momentary 
 

 신호입니다. AUTO[I0.8], STEP[I0.B] MODE에서만 유효한
 

자동운전기동 중에 SP[Q0.3]가 개방(0)  
호  됩니다. 

 

 
 EMERGENCY STOP 신호(ESP[Q0.0])가 개방(0)  폐쇄(1)

RVO BRAKE 출력을 제외한 모든 출력이 OFF로 됩니다. 

6) 

 
 

7) 

동기모드해제”가 ‘Enable’로 설정된 경우, 입력신호 
SYN[Q0.6]를 폐쇄(1)인 상태 이면 해당 축이 동기 제어 됩니다. 
 

 

8) F ODE FINISH 신호(입) / Set 
 

 수행이 완료되면 FIN[Q0.7]을 폐쇄(1)로 하고, 
MF[I2.7]이 OFF로 되면 개방(0)합니다. 

9) AUTO[Q0.8], ORG[Q0.9], JOG[Q0.A], STP[Q0.B], MPG[Q0.C], DNC[Q0.D]  

해당

다른 MODE의 신호는 개방(0)으로 되어 있어야 합니다. 

 
주) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 

) [Q0.E] ☞  

) [Q0.F] ☞  

) DRN[Q1.0] ☞ DRY RUN(입) / Set 

자동운전 MODE에서만 유효한 신호입니다. 

 

자동운전 MODE에서 이송속도를 파라미터(P31)에 설정된 값으로 하는 입력신호. 

고 파라미터(P31)에 설정된 속도로 이송합니다. 

  

 

 

 

 

폐쇄(1)로 되면 자동운전은 중단되고 자동운전 중 출력신

 STL[I0.4]은 OFF 되고 자동운전휴지 중 출력신호 SPL[I0.5]은 ON이

 
주) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 
 

5) ESO[Q0.4] ☞ 출력 OFF 신호(입) / Set

입력신호 ESO[Q0.4]가 폐쇄(1)인 상태에서
로 되면 SERVO ON 및 SE

 

[Q0.5] ☞  

SYN[Q0.6] ☞ 동기제어 신호(입) / Set 
 
동기제어를 사용하고 “P112.1 Q0.6으로 

IN[Q0.7] ☞ M C

MF[I2.7]이 ON으로 되면 해당 동작을 수행하고

 

☞ MODE 선택신호(입) / Momentary 

 
 MODE의 입력신호가 개방(0)  폐쇄(1)되면 MODE 가 선택됩니다. 

 

10

 

11
 

12

 

이신호가 폐쇄(1)이면 지령된 속도지령은 무시되

 
주) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable  유효합니다. ’ 경우
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13) SGL[Q ] ☞ SINGL LCK(입) / t 

 
자동운전 MODE에서만 유효한 신호입니다. 

 

자동운전 작 중에 이 호가 폐쇄(1 현재실행중인 BLOCK 의 지령 후 동작을 정지

하고, 자동운전기동 신호가 입력되면 음 BLOCK 을 행합니다. 

 

주) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 
 

14) BCK[Q ] ☞ BLOCK P(입) / Set 
 

자동운전 MODE에서만 유효한 신호입니다. 

 

운전 동작중에 이 신호가 폐쇄(1)이면 MC 프로그램상의 ‘/’ 부터 ‘;’ 까지 무시됩니다. 
 아니라 MC 프로그램을 해석하

는 시점이 기준이 됩니다.  

 
) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 

 

15) MLK[Q1.3] ☞ MACHINE LOCK(입) / Set 

이 신호가 폐 동 또는 서 기계이동은 하지 않  있습니다. 

기계의 이동이 되지 않는 것을 제외하 모든 상태가 동일하므로 MC 프로 Check 용으로 사용

할 수 있습니다. 

 

주) “P23.0 OP CH”가 ’ 경우 유효합니다. 
 

16) AFL[Q1.4] ☞ AUXI  FUNCTION LOCK(입) / Set 

동운전 MODE에서만 유효한 신호입니다. 

행되므로 MC 프로그램 Check 용으로 사용할 수 있습니다.  
 

 

 

) [Q1.6] ☞  

19) 
 

20) ☞ OVERRIDE 신호(입) / Set 

RIDE 기능을 수행하는 

입력입니다. 

 

주) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ / P23.1 OV ENB 가 ENB’’인  경우 유효합니다. 

1.1 E BO  Se

 동  신 ) 이면 을 완료한 

 다  실

1.2  SKI

자동

BLOCK SKIP 이 유효, 무효되는 시점은 이동하고 있는 BLOCK 이 기준이

주

 
쇄(1)이면 자  수동운전에 고 운전시킬 수

 고는 그램 

‘Disable

LIARY
 

자

자동운전 동작중에 이 신호가 폐쇄(1)이면 M Code 가 지령되도 M CODE FINISH 신호( FIN) 을 무시

하고 운전이 속

 주) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 

17) [Q1.5] ☞  

18

 

[Q1.7] ☞  

OV1[1.8], OV2[1.9], OV4[1.A], OV8[1.B] 
 

이송속도(AUTO MODE에서 보간(G01,G02,G03)속도, JOG MODE 속도)에 OVER

X: 개방(0), O: 폐쇄(1) 

OV8[Q1.B] OV4[Q1.A] OV2[Q1.9] OV1[Q1.8] OVERRIDE 량 

X X X X       0 % 

X X X O      10 % 

X X O X      20 % 
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X X O O      30 % 

X O X X      40 % 

X O X O      50 % 

X O O X      60 % 

X O O O      70 % 

O X      80 % X X 

O X X      90 % O 

O X O     100 % X 

O X O     110 % O 

O O X     120 % X 

O O X O     130 % 

O O O X     140 % 

O O O O     150 % 

     

21) 송 OVERRIDE 신호(입)/Set 

00) 속도)에 OVERRIDE 를 거는 입력. 

 

 

ROV2[Q1.D], ROV1[[Q1.C] ☞ 급속이
 

급속이송속도(AUTO MODE 에서 위치결정(G

 
) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ / P23.2 ROV ENB 가 ENB’’인  경우 유효합니다. 주

RO2[ DQ1. ] RO1[Q1.C] OVERRIDE 량 

X X 0 % 

X O 25 % 

O X 50 % 

O O 100 % 

X: 개방(0), O: 폐쇄(1) 

 

22) RT[Q1.E ☞ 수동급속이송 선택신호(입) / Set 
 

JOG[I0.  ORG[I0.9] 본입력이 폐쇄(1)되면 선택된 축이 파라미터( 최대 JOG 속도

로 이동합니다. 

 
주) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 
 

23) [Q1.F]   
 

 

24)  

], 

Q2.C],A7-[Q2.D], A8+[Q2.E],A8-[Q2.F] 

 

) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 
 

25) H1[Q3.0], H2[Q3.1], H3[Q3.2], H4[Q3.3], H5[Q3.4], H6[Q3.5], H7[Q3.6], H8[Q3.7] 

 

주)

] 

A], MODE에서 P35)의 

 ☞

 

A1+[Q2.0],A1-[Q2.1], A2+[Q2.2],A2-[Q2.3], A3+[Q2.4],A3-[Q2.5], A4+[Q2.6],A4-[Q2.7

A5+[Q2.8],A5-[Q2.9], A6+[Q2.A],A6-[Q2.B], A7+[

☞ 수동이송축,방향선택 신호(입) / Set 
  

JOG[I0.A], ORG[I0.9] MODE에서 이동 방향과 이동 축을 지령하는 입력신호. 

주

☞ MPG 축선택 신호(입) / Set 

MPG[I0.C] MODE에서 이동축을 선택하는 입력신호  

 “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효합니다. 
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26) 

 
주 합니다. 

 

MP1[Q3.8], MP2[Q3.9] ☞ MPG 배율선택 신호(입) / Set 

) “P23.0 OP CH”가 ‘Disable’ 경우 유효

MP2[Q3.9] MP1[Q3.8] 배 율 

X X      * 1 

X O      *10 

O X      *100 

O O      *100 

                     X: 개방(0), O: 폐쇄(1) 

Q3.A] ☞ 

28

VERRIDE 가 유효해 집니다. 

  

27) [

 

) SovE[Q3.B], Sov1[Q3.C], Sov2[Q3.D], Sov4[Q3.E], Sov8[Q3.F]  
☞ 주축 OVERRIDE 신호(입) / Set 

 
입력신호 SovE[Q3.B]가 폐쇄(1)이면  
Sov1[Q3.C], Sov2[Q3.D], Sov4[Q3.E], Sov8[Q3.F]에 의해 주축 속도에 O
 

X: 개방(0), O: 폐쇄(1) 

Sov8[Q3.F] ov4[Q3.E] Sov2[Q3.D] Sov1[Q3.C] OVERRIDE 량 

X X X X       0 % 

X X X O      10 % 

X X O X      20 % 

X X O O      30 % 

X O X X      40 % 

X O X O      50 % 

X O O X      60 % 

X O O O      70 % 

O X X X      80 % 

O X X O      90 % 

O X O X     100 % 

O X O O     110 % 

O O X X     120 % 

O O X O     130 % 

O O O X     140 % 

O O O O     150 % 

 

% 관련 접점 : Q31.E ~ Q31.F / 파라미터 : P51 ~ P53 / 프로그램 : 2장 프로그램 주축 지령 

) DC1[Q4.0], DC2[Q4.1], DC3[Q4.2], DC4[Q4.3],  

 “
니

) “P21.1 원점 유/무”가 ‘Enable’, “P25 Dog Choice”가 ‘PLC’ 인 경우 유효합니다. 

) SVOF1 ~ SVOF8[Q4.8~Q4.F] ☞ SERVO OFF 신호(입) / Momentary 

입력신호 SVOF1 ~ SVOF8[ Q4.8 ~ Q4.F ]를 개방(0)  폐쇄(1)로 되면 해당축이 SERVO OFF 되고, 

 

29

DC5[Q4.4], DC6[Q4.5], DC7[Q4.6], DC8[Q4.7] ☞ 원점복귀 신호(입) / Set 
 

P21.2 원점 Switch”에 의해 B 접점(NORMAL CLOSE) 또는 A 접점(NORMAL OPEN)으로 선택할 수 있습
다. 

 

주

 

30

 

 폐쇄(1)  방(0)으로 되면 해당축이 SERVO ON 됩니다. 개
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31)  

[Q5.6],-L4[Q5.7], 
+L5[Q5.8],-L5[Q5.9], +L6[Q5.A],-L6[Q5.B], +L7[Q5.C],-L7[Q5.D], +L8[Q5.E],-L8[Q5.F] 
☞ Limit S 입)

 
 “P21.3 + Limit S ”, “P21.4 imit Switch”에 의해 B 접점(NORMAL CLOSE) 또는  
A 접점(NORMAL OPEN)으로 선택할 수 있습니다. 

 
.4 - Limit Switch ” 가 ‘ 사용안함 ’ 이 아니고,  

“ P24 Limit Choice ” 가 ‘PLC’ 인 경우 유효합니다. 
 

32) 

Pl10 ~ ] ☞  / Set 

Pl20 ~ ] ☞  / Set 

Pl ] ☞

Pl40 ~ Ph4F[Q12, Q13] ☞ 제4축 STEP MODE 목표 위치 입력 / Set 

Pl60 ~ Ph6F[Q16, Q17] ☞ 제6축 STEP MODE 목표 위치 입력 / Set 

Pl80 ~ Ph8F[Q20, Q21] ☞ 제8축 STEP MODE 목표 위치 입력 / Set 

   ST MODE에서 이동할 해당축의 목표위치를 HEX로 입력합니다. 

 

STEP[I0.B] MODE에서 이동할 속도를 HEX로 입력합니다. 

) P0 ~ P7[Q24.0~Q24.7] ☞ 수행 프로그램 번호 입력       / Set 

수행 프로그램번호 등록신호 PE[Q24.8]가 개방(0)  폐쇄(1)로 되는 시점에 수행 프로그램번호이 

 

 

35) 

+L1[Q5.0],-L1[Q5.1], +L2[Q5.2],-L2[Q5.3], +L3[Q5.4],-L3[Q5.5], +L4

witch 신호(  / Set 

witch - L

주)  “ P21.3 + Limit Switch ”, “ P21

Ph1F[Q6, Q7    
Ph2F[Q8, Q9    

제1축 STEP MODE 목표 위치 입력

제2축 STEP MODE 목표 위치 입력

30 ~ Ph3F[Q10, Q11  제3축 STEP MODE 목표 위치 입력 / Set 

Pl50 ~ Ph5F[Q14, Q15] ☞ 제5축 STEP MODE 목표 위치 입력 / Set 

Pl70 ~ Ph7F[Q18, Q19] ☞ 제7축 STEP MODE 목표 위치 입력 / Set 

 

EP[I0.B] 

33) Fl0 ~ FhF[Q22, Q23] ☞ STEP MODE 지령속도 입력 / Set 
 
    

 

34

PE[Q24.8]         ☞ 수행 프로그램 번호 입력 Enable / Momentary 
 
AUTO[I0.8] MODE에서 선택된 수행 프로그램 번호를 HEX로 입력합니다. 

선택됩니다. 

LE[Q24.9 ] 

니다.  

36) 

 

L0 ~ LF[Q25]: L 변수 번호를 HEX 로 입력합니다. 

L 변수 값 READ 신호 LrE(L Read Enable[Q24.A])가 개방(0)  폐쇄(1)로 되는 시점에 해당 번호에 

변수 값이 MC->PLC 신호 Ll0 ~ LhF[I41, I42]에 HEX로 출력되고 MC->PLC 신호 LrE(L Read 

End[I23.A]) 가 ON 됩니다.  

 

37) [Q24.B ] ☞  
 

38) [Q24.C ] ☞  
 

39) [Q24.D ] ☞  

☞ L 변수 값 저장  / Momentary 

 
L 변수 등록신호 LE[Q24.9]가 개방(0)  폐쇄(1)로 되는 시점에 저장됩

 

LrE(L Read Enable[Q24.A]) ☞ L 변수 값 READ / Momentary 
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40) T0[Q24.E], T1[Q24.F] ☞ STEP MODE 이동 및 이동 TYPE 설정 / Set 
 

 

T1[Q24.F] T0[Q24.E] TYPE 

X X G00 

X O G01 

O X G02 

O O G03 

     : 개방(

 

I1~I8 7
해당 축의 목표 )  또는 

 절대 위치(개방) 를 선택 결정 합니다. 

         X 0), O: 폐쇄(1) 

[Q28.0~Q28. ] 
 위치가 증분 위치(폐쇄

S1~S8[Q28.8~Q28.F] 이동할 축(폐쇄)을 지정합니다. 

Rl0~R ] 이동 TYPE 이 원호인 경우 원호반경을 HEX로 입력합니다. hF[Q29,Q30

 

41) L 5]  입 를 HEX로

 

    Ll0 ~ Q26, Q27] ☞ L 변수 값 입력 다.  
 

    L 변수 등록신호 LE[Q 9] 개 0)  폐쇄(1)로 되는 시점에 위의 데이터 등록이 유효로  

 

42) 0~Q28.7] ☞ 접점 Q24.E/Q24.F STEP MODE 이동 및 이동 TYPE 설정 참고 / Set 
 

 

43) S1~S8[ 8.8~Q28.F] ☞ 접점 Q24.E/  설정 참고 / Set 
 

44) 9,Q30]   ☞ 접점 Q24.E/Q24.F STEP MODE 이동 및 이동 TYPE 설정 참고 / Set 
 

45) SPE[Q31.F], SS0 ~ SSE[Q31.0~Q31.E] ☞ 주축 속도 지령 신호(입) / Set 
 

입력신 SPE[Q31.F]를 폐쇄(1)인 상태이면 0~Q31.E]로 설정된 
값으로 지령됩니다. 

% 관련  : Q3.B ~ Q3.F / 파라미터 : P51 ~ P53 / 프로그램 : 2장 프로그램 주축 지령 

 

46) ZS1 32.0~Q32.7] ☞ 절대위치 설정 신호
 
입 1~ZS8[Q32.0~Q32.7]가 개방(0)  폐쇄(1)로 되면 해당축의 절대좌표가 L 변수(40~47) 

로 바뀝니다. 

  

 

 

0 ~ LF[Q2       ☞ L 변수 값 력 / Set : L 변수 번호  입력합니다. 

LhF[  / Set : L 변수 값을 HEX로 입력합니

24. 가 방(  
됩니다. 

I1~I8[Q28.

Q2 Q24.F STEP MODE 및 이동 TYPE이동 

Rl0~RhF[Q2

호 주축 속도가 SS0 ~ SSE[Q31.

 

 접점

~ZS8[Q (입) / Momentary 

력신호 ZS

의 설정 값으
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9.3 시스템 메모   

1) -80 의 메모리 맵 
 

리 맵
 

MCS

표 9.3  MCS-80 입/출력 및 플래그 메모리 맵 

 

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

X0.F~X0.0 AXIS 3/4 의  입력접점 /2 의  입력접점 AXIS 1

X1.F~X1.0  AXIS 5/6 의  입력접점  

X2.F~X2.0 x x x x x x x x AXIS 7/8 의  입력접점 

X3.F~X3.0 

X4.F~X4.0 
확장 I/O 의 입력 접점(32 점) 

X5.F~X5.0 확장 예약 영역 

Y0.F~Y0.0 AXIS 5/6 의  출력 AXIS 3/4 의  출력접점 AXIS 1/2 의  출력접점 

Y1.F~Y1.0 Axis I/O 1,2 Brake 출력 AXIS 4 의 사용자 출력접점  

Y2.F~Y2.0 확장 I/O 의 출력접점(24 점) 

Y3.F~Y3.0 x x x x x x x x  

Y4.F~  Y4.0

Y5.F~Y5.0 
확장 예약 영역 

I00.F~I00.0 

. 

. 

I99.F~I99.0 

 

 

MC 출력 (MC -> PLC) 플래그접점 영역 

 

 

Q00.F~Q00.0 

. 

. 

. 

. 

Q99.F~Q99.0 

 

 

MC 입력 (PLC -> MC) 플래그접점 영역 

 

 

F0.F~F0.0 

F1.F~F1.0 

. 

F8.F~F8.0 

F9.F~F9.0 

시스템 플래그 영역 

T0.F~T0.0 

T1.F~T1.0 
타이머 접점 영역 

C0.F~C0.0 

C1.F~C1.0 
카운터 접점 영역 

M0.F~M0.0 

… 

M98.F~M98.0 

M99.F~M99.0 

 

 

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

D0 

… 

D383 

 

일반 데이터 영역 

D384 

… 

D415

 

타이머 설정값 영역 

 

D416 

… 

D447 

 

타이머 현재값 영역 

D448 

… 

D479

 

 

카운터 설정값 영역 

D480 

… 

D511 

 

카운터 현재값 영역 

X1.0.F~X1.0.0 

… 

X1.4.F~X1.

 

( 리모  입력 데이터 수신 영역 ( <- 리모트 1 입력 접점) ) 

4.0 

Y1.0.F~Y1.0.0 

… 

Y1.4.F~Y1.4.0

트 1 번국 번국의 

 

 

( 리 1 번국 신 영 > 리모트 의 출

 

X2.0.F~X2.0.0 

… 

Y63.4.F~Y63.4

모트  출력 데이터 송 역 ( - 1 번국 력 접점) ) 

 

 

리모트 입출력 데이터 송수신 영역 

.0 
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  (1) 입력접점 영역:  X0.0 ~ X5.F 

 

- AXIS 유니트의 입력접점 영역:  X0.0 ~ X2.7 

접점명 예약 접점 

X0.0 ~ X2.7 MCS-80 AXIS 모듈의 입력 접점 영역 

 

- 확장 I/O 유니트의 입력접점 영역:  X3.0 ~ X4.F 

접점명 일반 접점 

X3.0 ~ X4.F MCS-80 I/O 모듈의 입력 접점 영역 

 

* AXIS 유니트의 예약 입력접점 (참조: 파라

 

- 아래의 예약접점은 해당접점에 대응하는 파라미터의 설정에 의해 해당기능접점으로 또는 

미터 설정) 

일반 입력접점으로 선택적 사용이 가능합니다. 

 

AIXS 기본 유니트 예약 입력접점 

AXIS-1 AXIS-2 

Connect 접점명 예약 접점 Connect 접점명 예약 접점 

IN0 X0.0 S X0.A Servo Ready-3 ervo Ready-1 IN10 

IN1 X0.1 Servo Ready-2 IN11 X0.B Servo Ready-4   

IN2 X0.2 Serv  Serv  o Alarm-1 IN12 X0.C o Alarm-3

IN3 X0.3 Serv  Serv  o Alarm-2 IN13 X0.D o Alarm-4

IN4 X0.4  IN14 X0.E  

IN5 X0.5  IN15 X0.F  

IN6 X0.6  IN16 X1.0  

IN7 X0.7  IN17 X1.1  

IN8 X0.8  IN18 X1.2  

IN9 X0.9  IN19 X1.3  

 

AIXS 확장 유니트 예약 입력접점 

AXIS-3 AXIS-4 

C  접점명 예약 접점 C  접onnect onnect 점명 예약 접점 

IN0 X1.4 S  S  ervo Ready-5 IN10 X1.E ervo Ready-7

IN1 X1.5 Servo ady-6 Servo ady-8 Re IN11 X1.F Re

IN2 X1.6 Servo arm-5 Servo arm-7 Al IN12 X2.0 Al

IN3 X1.7 Servo arm-6 Servo arm-8 Al IN13 X2.1 Al

IN4 X1.8  IN14 X2.2  

IN5 X1.9  IN15 X2.3  

IN6 X1.A  IN16 X2.4  

IN7 X1.B  IN17 X2.5  

IN8 X1.C  IN18 X2.6  

IN9 X1.D  IN19 X2.7  

 

 

 

 

 

 

 



제 9장 표준 입출력 신호 
  

- 9-21 - 
 

  
  (2) 출력접점 영역:  Y0.0 ~ Y5.F 

 

- AXIS 유니트의 출력접점 영역: Y0.0 ~ Y1.7 

접점명 예약 접점 

Y0.0~Y1 MCS-80 AX 의 점 영역 .7 IS 모듈 출력 접

Y1.8~Y1.F 미사용(정의되지 않음) 

 

- 확장 니트  영역: Y2.0 ~ Y3.7  I/O 유 의 출력접점

접점명 일반 접점 

Y2.0~Y2 MCS-80 I/ 의 출  영역 .7 O 모듈 력 접점

Y2.8~Y2 미사용(정의되지 않음) .F 

 

* AXIS 유니트의 예약 출력접점 (참조: 파라미터 설정) 

 

- 아래 접 에 대응하는 파라미터의  의  

일반 출력접점으로 선택적 사용이 가능합니다. 

 

의 예약 점은 해당접점  설정에 해 해당기능접점으로 또는

AXIS 기본 유니트 예약 출력접점 

AXIS-1 AXIS-2 

Connect 접점명 예약 접점 Connect 접점명 예약 접점 

OUT0 Y0.0 Servo On-1 On-3 OUT6 Y0.6 Servo 

OUT1 Y0.1 Servo On-2 4 OUT7 Y0.7 Servo On-

OUT2 Y0.2  OUT8 Y0.8  

OUT3 Y0.3  OUT9 Y0.9  

OUT4 Y0.4  OUT10 Y0.A  

OUT5 Y0.5  OUT11 Y0.B  

 

AIXS 확장 유니트 예약 출력접점 

AXIS-3 AXIS-4 

Connect 접점명 예약 접점 Connect 접점명 예약 접점 

OUT0 Y0.C Servo On-5 OUT6 Y1.2 Servo On-7 

OUT1 Y0.D Servo On-6 OUT7 Y1.3 Servo On-8 

OUT2 Y0.E  OUT8 Y1.4  

OUT3 Y0.F  OUT9 Y1.5  

OUT4 Y1.0  OUT10 Y1.6  

OUT5 Y1.1  OUT11 Y1.7  

 

 

(3) MC 출력 (MC -> PLC) 플래그접점 영역:  I00.0 ~ I99.F 
 

- 참조: “제 9장  표준 입출력 신호/9.1 MC 출력신호 (MC PLC) ” 

(4) MC 입력 (PLC -> MC) 플래그접점 영역:  Q00.0 ~ Q99.F 
 

- 참조: “제 9장  표준 입출력 신호/9.2 MC 입력신호 (PLC MC) ”  
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(5) 시스템 플래그 영역: F0.0 ~ F9.F

- 시스템 플래그 접점 영역: F0.0 ~ F1.F  

접점 명 예약 접점 접점 명 예약 접점 

F0.0 상시 ON F1.0 Carry 

F0.1 상시 OFF F1.1 미사용 

F0.2 첫 스캔 ON F1.2 미사용 

F0.3 첫 스캔 OFF F1.3 미사용 

F0.4 스캔 토글 F1.4 미사용 

F0.5 10ms 토글 F1.5 미사용 

F0.6 50ms 토글 F1.6 옵션형- NVRAM 타입 에러 

F0.7 100ms 토글 F1.7 옵션형- NVRAM 타입 

F0.8 200ms 토글 F1.8 스캔 수행 10ms 초과 중 

F0.9 1s 토글 F1.9 스캔 수행 10ms 초과  

F0.A 10s 토글 F1.A 정주기 수행 4ms 초과 중 

F0.B 60s 토글 F1.B 정주기 수행 4ms 초과 

F0.C 미사용 F1.C 스캔 프로그램 에러 

F0.D 미사용 F1.D 정주기 프로그램 에러 

F0.E 확장모듈 탈락 에러 F1.E 스캔 프로그램 Watch-Dog 

F0.F 구성 파라미터 에러 F1.F 정주기 프로그램 Watch-Dog 

 

- 시스템 모니터 플래그 영역: F2.0 ~ F9.F 

접점명 예약 접점 

F2.0~F2.F 정 주기 PLC 프로 그램의 최대 수행(Peak) 시간 HEX 값( 단위 mSec) 

F3.0~F3.F 정 주기 PLC 프로 그램의 수행 카운터 HEX 값 

F4.0~F4.F Scan    PLC 프로 그램의 최대 수행(Peak) 시간 HEX 값( 단위 mSec) 

F5.0~F5.F Scan    PLC 프로 그램의 수행 카운터 HEX 값 

F6.0~F6.F 통신 수신 프레임 카운터 HEX 값 

F7.0~F7.F 통신 송신 프레임 카운터 HEX 값 

F8.0~F8.F 통신 수신 프레임 에러 카운터 HEX 값 

F9.0~F9.F 통신 수신 프레임 에러 HEX 값 
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(6) 타이머 접점 영역: T0.0 ~ T1.F 

 
- PLC 명령어 중 TMR, TON, TOF TON, TOFF 31 의 사용 31 개  

 

 접 C1.F 

 카운터 CTR 0 ~ CTR 31 의 사용 31 개의 접점 영역 
 

접점 영역 0 ~ M99.F  

M00.0 ~ M99.F 점 메모리로 사용합니

 

데이터 영 : D000.0 

- 일반 데이

카운터 데이터 메모리 영역: D384.0 ~ D511.F, 해당 타이머/카운터 사용 시 해당 타이머,  

- 카운터 관 로

 

  머 설  D384

령어 의 설정

령어 타이어 기 화됩니 (해당  시

 

S S/W 패키지에 의한 재 설정이 가능합니다. 

 

(11) 타이머 4

 
-  명령어 중  타이머 TMR, TON, TOFF 0 ~ TMR, TON, TOFF 31 의  사용   

31 개의  

 

(12 터 설정값 영역: D4

 
- 령 R 개의 설정 값으로

 

명령어 컴파일 시 카운 됩니  카운터 사용 시) 

- MSW-MCS 한 . 

 

  (13 터 현재값 영역: D4
 

- PLC 명령 T  현재값 영역 (해 사용 시) 

 

  (14 트 입력 데이터 수신 .4.

  (15)  신 3.4.F 

 

 

 타이머 F 0 ~ TMR, 의 접점 영역

(7) 카운터 점 영역: C0.0 ~ 

 
- PLC 명령어 중

(8) 일반 : M00.

 
- 일반 접점 메모리 영역: , 일반 접 다. 

(9) 일반 역 ~ D383.F 

 
터 메모리 영역: D000.0 ~ D383.F, 일반 데이터 메모리로 사용합니다. 

 

- 타이머, 

 

련 데이터 메모리  사용합니다. 

(10) 타이 정값 영역:  ~ D415 
 

- PLC 명  중 타이머 TMR, TON, TOFF 0 ~ TMR, TON, TOFF 31 사용 31 개의  값 영역 

 

- PLC 명  컴파일 시,  설정 값으로 초 다.  타이머 사용 ) 

- MSW-MC

현재값 영역: D 16 ~ D447 

 PLC
 

 현재값으로 영역 (해당 타이머 사용 시)

) 카운 48 ~ D479 

 PLC 명 어 중 카운터 CT  0 ~ CTR 31 의 사용 31  영역 

- PLC 터 설정 값으로 초기화 다. (해당

 

S/W 패키지에 의  재 설정이 가능합니다

) 카운 80 ~ D511 

어 중 카운터 C R 0 ~ CTR 31 의 31 개의 당 카운터 

) 리모  영역: X1.0.0 ~ X63 F 

 

 리모트 출력 데이터 송  영역: Y1.0.0 ~ Y6
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9.4 통신 인터페이스 메모리 맵 
 

표 9.6 MCS-80 통신 인터페이스 메모리 맵 
 MODBUS MELSEC-UC24/C24 LG OMRON  

X0.F~X0.0 

…    

X5.F~X5.0 

10001~10096(bit) 

30001~3

X0000~X005F(C24) 

X00005F(UC24) 

P0~P5(MK)  CIO O000 00 

~ 

05 15 

입력접점 영역 

0006(word)  X000000~

 

IW0~IW5(GM) 

CIO 00

Y0.F~Y0.0 

…     

Y5.F~Y5.0 

1~96(bit) 

40001~40006(word) 

 

Y0000~Y005F(C24) 

Y000000~Y00005F(UC24) 

P6~P11(MK) 

QW0~QW5(GM) 

 CIO O100 00 

~ 

CIO 0105 15 

출력접점 영역 

 

I00.F~I00.0 

…     

I99.F~I99.0 

 10101~11700(bit) 

40101~40200(word) 

 

0~R0099(C24-word) 

R000

R0000~R1599(C24-bit) 

01599(UC24-bit)

MW100~ 

MK,GM)

CIO O200 00 ~ 

CIO 0299 15 

MC 입력접점 영역 

(MC - LC) 

R000

000~R000099(UC24-word) MW199(

R000000~R0

> P

Q00.F~Q00.0 

…    

Q99.F~Q99.0 

    101~1700(bi

40201~40300(word) 

 

L0000~L1599(C24) 

L000000~L001599(UC24) 

MW20

MW299(MK,GM)

CIO O300 00 ~ 

CIO 0399 15 

MC 출력접점 영역 

(PLC -> MC) 

t) 0~ 

F0.F~F0.0 

…      

F9.F~F9.0 

1701~1860(bit

40301~40310(word) 

 

F0000~F0159(C24) 

F000000~F000159(UC24) 

 CIO O400 00 ~ 

CIO 0409 15 

시스템 플래그 ) 

T0.F~T0.0 

T1.F~T1.0 

1901~1932(bit) 

40401~40402

TC0000~TC0031(C24) 

000~TC000031(UC24) 

MW30

MW301

CIO O500 00 ~ 

CIO 0501 15 

타이머 접점 영역 

(word) TC000

0~ 

(MK,GM)

C0.F~C0.0 

C1.F~C1.0 

2001~2032(bit) 

40501~40502

CC0000~CC0031(C24) 

000~CC000031(UC24) 

MW302~ 

MW302

CIO O600 00 ~ 

CIO 0601 15 

카운터 접점 영역 

(word) CC000 (MK,GM)

M00.F~M00.0 

…   

M99.F~M99.0 

2101~3700(

40601~40700(word) 

000~M1599(C24) 

M000000~M001599(UC24) 

M

MW99(MK,GM) 

CIO O800 00 ~ 

CIO 0899 15 

일반 접점 영역 bit) M0 W0~ 

D000 

…    

D383 

      

40701~41084(word) 

D0000~D0383(C24-wor  

D000000~D000383(UC24- rd)

D0000~D6143(C24-bi  

D000000~D006143(UC24

D000~ 

D383(MK) 

MW400~ 

MW783(GM) 

CIO 1000 00 ~ 

CIO 1383 15 

일반 데이터 영역 d)

wo

t)

-bit)

D384 

…    

D415 

 

41085~41116(word) 

D0384~D0415(C24-wor  

D000384~D000415(UC24- rd)

D6144~D6655(C24-bi  

D006144~D006625(UC24

D384~ 

D415(MK) 

MW738~ 

MW815(GM) 

CIO 1384 00 ~ 

CIO 1415 15 

타이머 설정값 영역 d)

wo

t)

-bit)

D416 

…     

D447 

 

41117~41148(word) 

D0416~D0447(C24-wor  

D000416~D000447(UC24- rd)

D6656~D7167(C24-bi  

D006656~D007167(UC24

D416~ 

D447(MK) 

MW816~ 

MW847(GM) 

CIO 1416 00 ~ 

CIO 1447 15 

타이머 현재값 영역 d)

wo

t)

-bit)

D448 

…      

D479 

 

41149~41180(word) 

D0448~D0479(C24-wor  

D000448~D000479(UC24- rd)

D7168~D7679(C24-bi  

D007168~D007679(UC24

D448~ 

D479(MK) 

MW848~ 

MW879(GM) 

CIO 1448 00 ~ 

CIO 1479 15 

카운터 설정값 영역 d)

wo

t)

-bit)

D480 

…    

D511 

 

41181~41212(word) 

D0480~D0511(C24-wor

D000480~D000511(UC24- rd)

D7680~D8191(C24-bi  

D007680~D008191(UC24-bit)

D480~ 

D511(MK) 

MW880~ 

MW911(GM) 

CIO 1480 00 ~ 

CIO 1511 15 

카운터 현재값 영역 d) 

wo

t)

X1.0.F~X1.0.0 

…     

Y63.4.F~Y63.4

.0 

10101~14132(bit-X) 

4001~8032(bit-Y) 

42001~42504(word) 

B0000~B8063(C24)

B000000~B008063(UC2  

 CIO 1800 00 ~ 

CIO 2429 15 

리모트 입출력 데이터 

송수신 영역 

 

4)
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표 9.7 MCS-80 통신 인터페이스 MC 프로그램 데이터 메모리 맵 

 

L 변수

(32Bit) 
MELSEC-UC24/C24 LG 

 

L0 

… 
W0000 ~ (C24) L0000 ~ L9999(MK) 

L7999 

 W3E7F

W000000 ~ W003E7F(UC24) MW1000 ~ MW9999(GK) 

MC 프로그램 

데이터 영역 

 

 - L 변수 어드레스 지정 예 
 

 MELSEC-UC24/C24 사용시  

L 변수

(32Bit) 
점유 어드 스레  시작 어드레스 점유점수 

L0 W1-W0 W0 

L1 W3-W2 W2  

L W4 2 W5- W4 

 

… … … 

  
 

L7997 W3E7B-W3E7A W3E7A 

L7998 W3E7D-W3E7C W3E7C 

W3E7E 

 

 

32Bits 

L7999 F-W3E7E W3E7
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9.5 MELSEC 통신 인터페이스 예 

 
2 축 동기제어 적용 시의 상위 MMI 또는 제어기에 의한 제어 예 

 

1) 모션 상태 모니터 : 표 9.1 MC 출력신호 일람표 참조 
 

  (1) 운  상태 모니터 

      모터 기동 중 접점  : I01.8 (MR1)~I01.9 (MR2) 

 

  (2) 모션

모션 알람 발생 중 접점   : I0  (AL) 

모션 알람 번호  

모션

 

SE T 해당 축의 SERVO 에 Y 신호가 입력되지 않 다.

  

전

 알람 모니터 

0.3

        : I24.F ~ I24.0 (AF~A0 (16Bits)) 

 알람 상태            

100 RVO NO  READY 서 READ 았습니  

101 S  ALA 의 SERVO 에서 ALARM 신호가 발생하였습니다. ERVO RM 해당 축번

호 
가 파라미터(P71:위치편

차 한계치)의 범위를 벗어 났습니다. 
106 FOLLOWING ERROR 

해당 축의 지령 위치와 실제 위치의 차이

 

 

2) 모션 MC 입력신호 일람표 참조 
 

  (1) 운  PLC 프로그램으로 설정 

      STE     Q ST

 

  (2) 속도 SET 

  속도 값 접점     : Q23.F~Q22.0 (FhF~Fl0 (32Bits)) 

 점   : Q28.8 (S1) 

 속도 위   0~24000 (mm/min) 

 

  (3) 모터 /STOP 터 지령

  A1+(or A1-)   : Q02.0 (A1+) (or Q02.1(A1-)) 

 

  (4) RESET MENTARY 체크 

        

 

 속도 변경 및 RUN/STOP  : 표 9.2 

전 모드 설정  

P 모드        : 00.B ( EP)  

 값 

이송 축 선택 접

 값 범     :

 RUN  –  모  기동  

    

 - 모션 알람 해제 지령: 상승 MO

ERS   : Q00.1 (Off   On    Off) 
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) 

 

  (1)
 

① 운전 정보 읽기  
 

- 모터 운전 중 접점 : I01.8(MR1)~I01.9(MR2)  

요구 프래임 

3) MESEC-UC24 통신 프로토콜 (AnA/AnU

 모션 상태 모니터 

 상태 

 

- 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 SUM 

ENQ 01 FF QR 0 R000001 01 94 

05 3031 4646 5152 30 52303030303031 3031 3934 

* 6+46 + +30+30+3 30+31 

 

-  

* SUM (94) <= 94 <= 394 <= 30+31 +4  +51+52 +30 52+30 0+30+31 +

 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 데이터 테일 SUM 

STX 01 FF 4Byte ETX ?? 

02 3031 4646 D(3)D(2)D(1)D(0) 03 ^^ 

 * x?? <= 30+31 +46+46 +D(3)+D(2)+D(1)+D(0) +03 

 

② 모 알  읽기 
 

점 

* SUM (??) <= ?? <= 

션 람 상태 정보

- 모션 알람 발생 중 접 : I00.3(AL)  

 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 SUM 

ENQ 01 FF 0 R000000 01  QR   93 

05 3031 46  3 3 3 3031 46 5152 0 523030 03030 0 3933 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 데이터 테일 SUM 

STX 01 FF 4Byte ETX ?? 

02 3031 4646 D(3)D(2)D(1)D(0) 03 ^^ 

 

호  (16Bits)) 

③ 모션 알람 번호 읽기 
 

- 모션 알람 번  : I24.F~I24.0(AF~A0

 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 SUM 

ENQ 01 FF 0 R000024 01  QR   99 

05 3031 46  3 3 3 3031 46 5152 0 523030 03032 4 3939 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 데이터 테일 SUM 

STX 01 FF 4Byte ETX ?? 

02 3031 4646 D(3)D(2)D(1)D(0) 03 ^^ 
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  (2) 속도 경 UN  

 

①  
- : Q00.B (STEP) On   PLC 프로그램으로 작성 

 

 Q

 

② 속도 값 변경 

 
- 속도 값 설정   : Q23.F~Q22.0 (FhF~Fl0 (32Bits)) 

 

- 요구 프래임 

 변  및 모터 R /STOP 지령

운전 모드 설정
 STEP 모드   

LOAD 1 

OUT 00.B 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF QW 0 L000352 02 8Byte ?? 

05 3031 4646 5157 30 4C303030333532 3032 D(3)D(2)D(1)D(0) 

D(7)D(6)D(5)D(4) 

^^ 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 

 

- 이송 축 선택 지령  : Q28.8 (S1) On  

 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF JW 0 L000456 01 1 CB 

05 3031 4646 5157 30 4C303030343536 3031 31 4342 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 

 

③ 모터 RUN/STOP 지령 –  모터 + 방향 기동/정지 지령 
 

- RUN 지령    : Q02.0 (A1+)  On  

 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF JW 0 L000032 01 1 C1 

05 3031 4646 4A57 30 4C303030303332 3031 31 4331 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 

 

- STOP 지령  : Q02.0 (A1+)  Off 

 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 



제 9장 표준 입출력 신호 
  

- 9-29 - 
 

ENQ 01 FF JW 0 L0 32 01 0 C0 000

05 3031 4646 4A57 30 4C303030303332 3031 30 4330 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 
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④ RESET - 모션 알람 해제 지령 

  : Q00.1 (ERS)  On 

- 요구 프래임 

- ERS 지령  

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF JW 0 L000001 01 1 BD 

05 3031 4646  30 4C303030303031 30314A57 31 4244 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF  

06 30 46 31 46

 

S 해제 지령    : Q00.1 (ERS)  Off - ER

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF JW 0 L000001 01 0 BC 

05 3031 4646 4A57 30 4C303030303031 3031 30 4243 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 
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4) MESEC-C24 통신 프로토콜 (AnN/AnS/AOJ2) 
  

  (1)
 

① 운전 보 읽기  
 

- 모터 운전 중 접점  : I01.8 (MR1 )~I01.9 (MR2 )  

- 요구 프래임 

 모션 상태 모니터 

 상태 정

 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 SUM 

ENQ 01 FF WR 0 R0001 01 3A 

05 3031 4646 5152 30 523030303 3031 3934 

* (3A) < 33A <= 6+46 +52+30+30+30+3  

 

-   

* SUM = 3A <=  30+31 +4  +57+52 +30 1 +30+31

 응답 프래임

헤더 국번 PC번호 데이터 테일 SUM 

STX 01 FF 4Byte ETX ?? 

02 3031 4646 D(3)D(2)D(1)D(0) 03 ^^ 

 * (??) < x?? <= 30+31 +46+46 +D(3)+D(2)+D(1)+D(0) +03 

 

② 모 알  정보 읽기 
 

점 

 

* SUM = ?? <= 

션 람 상태

- 모션 알람 발생 중 접  : I00.3 ( AL)  

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 SUM 

ENQ 1 FF 0 R0000 01 39 0  WR  

05 46  3 0303 3031 3933 3031 46 5752 0 523 030 

 

번 PC번호 데이터 

- 응답 프래임 

헤더 국 테일 SUM 

STX 01 FF 4Byte ETX ?? 

02 646 D(3)D(2)D(1)D(0) 03 ^^ 3031 4

 

 

 (16Bits)) 

③ 모션 알람 번호 읽기 

- 모션 알람 번호   : I24.F~I24.0(AF~A0

 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 SUM 

ENQ 01 FF WR 0 R0024 01   3F 

05 46  3 0303234 3031 3031 46 5752 0 523 3446 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 데이터 테일 SUM 

STX 01 FF 4Byte ETX ?? 

02 3031 4646 D(3)D(2)D(1)D(0) 03 ^^ 
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  (2) 속도 변경 및 모터 RUN/STOP 지령 

①  
EP 모드   : Q00.B (STEP)  On   PLC 프로그램으로 작성 

OUT 

 

② 속 값

- 속도 값 설정   : Q23.F~Q22.0 (FhF~Fl0 (32Bits)) 

 

- 요구 프래임

 

운전 모드 설정
- ST

LOAD 1 

Q00.B 

도  변경 
 

 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF WW 0 L0352 02 8Byte ?? 

05 3031 4646 5757 30 4C30333532 3032 D(3)D(2)D(1)D(0) 

D(7)D(6)D(5)D(4) 

^^ 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06  4646 3031

 

- 이송축 선택 지령  : Q28.8 (S1) On  

- 요구 

 

프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ BW 0 L0456 01 1 63 01 FF 

05 3031 4646 4257 30 4C30343536 3031 31 3633 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 

 

③ 령 –  모터 + 방향 기동/정지 지령 
 

- 지    : Q02.0 (A1+)  On  

 

- 요구 프래임 

모터 RUN/STOP 지

 RUN 령 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF BW 0 L0032 01 1 59 

05 3031 4646 4257 30 4C30303332 3031 31 3539 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 
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- STOP 지령  : Q02.0 (A1+)  Off  

 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF BW 0 L0032 01 0 58 

05 3031 4646 4257 30 4C30303332 3031 30 3538 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 

 

④ RESET - 모션 알람 해제 지령 
 

- ERS 지령   : Q00.1 (ERS)  On  

 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF BW 0 L0001 01 1 55 

05 3031 4646 4257 30 4C30303031 3031 31 3535 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 

 

- ERS 해제 지령    : Q00.1 (ERS)  Off 

- 요구 프래임 

헤더 국번 PC번호 명령 응답시간 어드레스 개수 데이터  SUM 

ENQ 01 FF BW 0 L0001 01 0 54 

05 3031 4646 4257 30 4C30303031 3031 30 3534 

 

- 응답 프래임 

헤더 국번 PC번호 

ACK 01 FF 

06 3031 4646 
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