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제 5장 파라미터 
 

5.1 파라미터의 종류 
                                [ 표 5.1  파라미터 일람 ] 

80P  TYPE 
번호 

8

0 

A B I  
내     용 단 위 출 하 치 비 고 

 P01 o o o       제어축 수   주 1) 

 P02 o o o  축별 축 이름   주 1) 

 P03 o o o  축별 모터 지정   주 1) 

 P04 o o o  축별 평행축 지정    

 P11 o o o  축별 원점 좌표치    

 P12 o o o  축별 STORED STROKE LIMIT1(+)    

 P13 o o o  축별 STORED STROKE LIMIT1(-)    

 P14 o o o  축별 좌표 재설정 범위   주 1) 

P21.4 o o o  축별 - Limit Switch B/A    

   .3 o o o  축별 + Limit Switch B/A    

   .2 o o o  축별 원점 Switch B/A    

   .1 o o o  축별 원점 유무    

   .0 o o o  축별 원점방향 +/-    

    

P22.1 
o o o  G90/G91   주 1) 

.0 o o o  G01/G00   주 1) 

 P23.2 o o o  ROV ENB    

.1 o o o  OV ENB    

    .0 o o o  OP CH    

 P24 o o o  축별 Limit Choice    

 P25 o o o  축별 Dog Choice    

 P26.2 o o o  축별 Servo Alarm Check 유무    

 P26.1 o o o  축별 Servo Ready Check 유무    

 P26.0 o o o  축별 Brake 사용 유무    

 P27 o o o  Servo Ready Check 지연시간    

 P31 o o o  DRYRUN 속도    

 P32 o o o  축별 급속이송(G00) 속도    
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80P TYPE 
번호 

8

0 

A B I  
내     용 단 위 출 하 치 비 고 

P33 o o o  최대 보간 속도    

 P34 o o o  보간 이송 속도   주 1) 

 P35 o o o  축별 최대 JOG 속도    

 P36 o o o  축별 JOG 속도    

 P37 o o o  축별 원점복귀 속도 1    

 P38 o o o  축별 원점복귀 속도 2    

 P41 o o o  축별 급송 가감속    

 P42 o o o  보간 가감속    

 P43 o o o  축별 JOG 가감속    

 P44 o o o  축별 원점복귀 가감속    

 P45 o o o  MPG 가감속    

 P51 o o o  주축지정   주 1) 

 P52 o o o  주축지령 10V 당 주축회전수    

 P53 o o o  주축 1 회전당 Pulse 수    

 P61 o o o  축별 회전 당 PULSE 수   주 1) 

 P62 o o o  축별 회전 당 이송량   주 1) 

 P63 o X o  축별 모터 GAIN    

 P64 o o o  축별 모터의 회전방향   주 1) 

 P71 o o o  축별 위치편차 한계치    

 P81.1 X o o  축별 펄스출력 최대속도   주 1) 

    .0 X o o  축별 펄스출력 형식   주 1) 

 P82 X o o  축별 탈조검사 기준펄스    

 P110 o o o  축별 원점복귀 속도    

 P111 o o o  축별 원점복귀 방법    

 P112.0 o o o  축별 Servo ON   주 1) 

     .1 o o o 축별 Q0.6 으로 동기모드해제   주 1) 

     .2 o o o 축별 정지 시 위치편차 한계치   주 1) 

P113 o o o 축별 원점복귀 후 더 가기    

P114 o o o 축별 예약 파라미터 5    
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80P TYPE 
번호 

8

0 

A B I  
내     용 단 위 출 하 치 비 고 

P115 X X o 축별 In-position 값    

P116 X X o  축별 Feedback 유지시간    

P117 X X o  축별 적분 Gain    

P118 X X o  축별 최대 적분치    

P119 X X o  축별 Sampling Time    

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

 

* 주1) 해당 파라미터는 UNIT의 전원 재 투입 시 유효하고 그 외의 파라미터는 RESET 시에 유효합니다. 

 * 주2) 80A  : MCS80A 속도 제어 사용시  

        80P(B) : MCS80P 위치 제어 사용시 파라미터 P115 에     “0”을 입력시  

        80P(I) : MCS80P 위치 제어 사용시 파라미터 P115 에 “12345”을 입력시 
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5.1.1 확장 파라미터의 종류 
                                [ 표 5.1.1  확장 파라미터 일람 ] 

80P  TYPE 
번호 

8

0 

A B I  
내     용 단 위 출 하 치 비 고 

P800.0 o o o      

P800.1         

P800.2         

P800.3         

P800.4         

P800.5         

P800.6         

P800.7         

P801.0 o o o  스핀들 가속 시간    

P801.1 o o o  스핀들 감속 시간    

P801.2         

P801.3         

P801.4         

P801.5         

P801.6         

P801.7         

P802.0         

P802.1         

P802.2         

P802.3         

P802.4         

P802.5         

P802.6         

P802.7         

 P803.0         

P803.1         

P803.2         
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80P TYPE 
번호 

8

0 

A B I  
내     용 단 위 출 하 치 비 고 

P803.3         

P803.4         

P803.5         

P803.6         

P803.7         

P804.0         

P804.1         

P804.2         

P804.3         

P804.4         

P804.5         

P804.6         

P804.7         

P805.0         

P805.1         

P805.2         

P805.3         

P805.4         

P805.5         

P805.6         

P805.7         

P806.0         

P806.1         

P806.2         

P806.3         

P806.4         

P806.5         

P806.6         

P806.7         
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80P TYPE 
번호 

8

0 

A B I  
내     용 단 위 출 하 치 비 고 

P807.0         

P807.1         

P807.2         

P807.3         

P807.4         

P807.5         

P807.6         

P807.7         

P808.0         

P808.1         

P808.2         

P808.3         

P808.4         

P808.5         

P808.6         

P808.7         

P809.0         

P809.1         

P809.2         

P809.3         

P809.4         

P809.5         

P809.6         

P809.7         

P810         

P811         

P812         

P813         

P814         
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80P TYPE 
번호 

8

0 

A B I  
내     용 단 위 출 하 치 비 고 

P815         

P816         

P817         

P818         

P819         

P820         

P821         

P822         

P823         

P824         

P825         

P826         

P827         

P828         

P829         

P830         

P831         

P832         

P833         

P834         

P835         

P836         

P837         

P838         

P839         

P840         

P841         

P842         

P843         



제 5장 파라미터 
  

- 5-10 - 
 

80P TYPE 
번호 

8

0 

A B I  
내     용 단 위 출 하 치 비 고 

P844         

P845         

P846         

P847         

P848         

P849         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

         

 

* 주1) 해당 파라미터는 UNIT의 전원 재 투입 시 유효하고 그 외의 파라미터는 RESET 시에 유효합니다. 

 * 주2) 80A  : MCS80A 속도 제어 사용시  

        80P(B) : MCS80P 위치 제어 사용시 파라미터 P115 에     “0”을 입력시  

        80P(I) : MCS80P 위치 제어 사용시 파라미터 P115 에 “12345”을 입력시 
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5.2 파라미터의 내용 
 

P01 제어축 수 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1~8 단 위   

정 의 
사용 모터수를 지정합니다. 

사용 가능한 모터는 8축입니다. 

     주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다. 
 

P02 축 이름 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 X,Y,Z,U,V,W,A,B,C 단 위   

정 의 

X: X축 

Y: Y축 

Z: Z축 

U: U축 

V: V축 

W: W축 

A: A축 

B: B축 

C: C축 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

P03 모터 지정 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1 ~ 87 단 위   

정 의 

1: 제1축 

2: 제2축 

3: 제3축 

4: 제4축 

5: 제5축 

6: 제6축 

7: 제7축 

8: 제8축 

 

2자리로 설정된 경우, 동기모드의 Slave축으로 됩니다. 

즉 ‘13’인 경우 동기모드의 Master축은 제1축, Slave축은 제3축이 됩니다. 
또한 ‘24’인 경우 동기모드의 Master축은 제2축, Slave축은 제4축이 됩니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

P04 평행축 지정 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 사용 안함, X, Y, Z 단 위   

정 의 

X, Y, Z 이외의 축들의 원호 보간(G02/03)을 위하여 X, Y, Z 기준으로 평행축을 설정합니

다. 

☞ G17/18/19 설명 참고 
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P11 원점 좌표치 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 -99,999,999~99,999,999 단 위 μm  

정 의 각 축의 원점 복귀 수행후의 기계 위치 값을 설정합니다. 

 

 

P12 STORED STROKE LIMIT(+) 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 -99,999,999~99,999,999 단 위 μm  

정 의 

각 축의 STORED STROKE LIMIT 의 +방향 이송범위를 지정합니다. 

축에 대한 상한 지점 최대 이송범위를 지정하는 값입니다.  이 범위를 벗어나면  

  알람이 발생됩니다 

주) 1. 최대 설정치인 99999999 으로 설정된 경우 기능이 무효로 됩니다. 

2. “P21.1 원점 유무”가 ‘Enable’인 경우, 원점복귀 완료 후 본 기능이 유효합니다. 
 

 

 P13 STORED STROKE LIMIT(-) 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 -99,999,999~99,999,999 단 위 μm  

정 의 

각 축의 STORED STROKE LIMIT 의 -방향 이송범위를 지정합니다. 

축에 대한 하한 지점 최대 이송범위를 지정하는 값입니다.  이 범위를 벗어나면  

  알람이 발생 됩니다 

주) 1. 최대 설정치인 99999999 으로 설정된 경우 기능이 무효로 됩니다. 

2. “P21.1 원점 유무”가 ‘Enable’인 경우 ,원점복귀 완료 후 본 기능이 유효합니다. 
 

 

 P14 좌표 재설정 범위 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0~99,999,999 단 위 μm  

정 의 

절대좌표가 설정치 보다 크게 되면 절대좌표 및 기계좌표가 ‘0’으로 됩니다. 
설정치가 ‘0’인 경우에는 무효합니다. 
일정 방향으로 무한궤도 운전을 할 경우 ‘5,000,000’정도로 설정합니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

P21.4 - Limit Switch B/A 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 B접점, A접점, 사용 안함 단 위   

정 의 

B 접점   : Normal Close 

A 접점   : Normal Open 

사용 안함: 기능무효 

☞관련 파라미터 : P24 [ Limit Choice ] 
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P21.3 + Limit Switch B/A 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 B접점, A접점, 사용 안함 단 위   

정 의 

B접점: Normal Close 

A접점: Normal Open 

사용 안함: 기능무효 

☞ 관련 파라미터 : P24 [ Limit Choice ] 

 

P21.2 원점 Switch B/A 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 B접점, A접점 단 위   

정 의 

B접점: Normal Close 

A접점: Normal Open 

☞ 관련 파라미터 : P25  [ Dog Choice ] 

 

P21.1 원점 유무 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 Disable, Enable 단 위   

정 의 
Disable: 원점 복귀 기능을 무효로 합니다. 

Enable : 원점 복귀 기능을 유효로 합니다. 

 

P21.0 원점방향 +/- 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 Plus, Minus 단 위   

정 의 
Plus  : 원점 복귀 시 + 방향입니다. 

Minus : 원점 복귀 시 – 방향입니다. 

 

각축 원점복귀방향 설정 
* 원점복귀방향을 설정해 줍니다. 즉 기계중앙을 기준으로 원점 스위치가 부착된 곳의  

         방향을 지정합니다. 
예) 그림과 같이 원점 스위치( ZRN SENSOR) 가 부착되었을 경우 

 

  

X-

X+

Y+Y- 

원점  S/W

원점  S/W  

X  축  =  1

 

  Y 축  =  0 
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* 원점복귀가 필요 없는 축은 P21.1 중 해당 파라미터를 ‘ 0’ 으로 입력합니다. 
     이때는 원점복귀를 하지 않아도 자동 운전이 가능하며 전원 투입시의 위치가 원점으로 간주됩니다 

 

P22.1 G90/G91 Modal 선택 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 G90,G91 단 위   

정 의 

G90: 전원투입 시 G90 MODE(절대지령)입니다. 

G91: 전원투입 시 G91 MODE(증분지령)입니다. 

-> 프로그램 실행시 위 코드를 실행시키지 않아도 기본으로 유효합니다. 

     주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

P22.0 G01/G00 Modal 선택 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 G01,G00 단 위   

정 의 

G01: 전원투입 시 G01 MODE(직선보간)입니다. 

G00: 전원투입 시 G00 MODE(위치결정)입니다. 

-> 프로그램 실행시 위 코드를 실행시키지 않아도 기본으로 유효합니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

P23.2 ROV ENB(Rapid Override Enb) 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 Disable, Enable 단 위   

정 의 

- G00 , Rapid-Jog… 사용시 속도 Override 기능(Q1.E ON시 유효) 

Disable: Rapid Feed Override 무효로 합니다. 

Enable : Rapid Feed Override 유효로 합니다. 

☞관련 접점 Q1.D(R02),Q1.C(R01) / Q1.E(RT) 접점 ,파라미터 P35 설명 참고 
 
 

P23.1 OV ENB(Feed Override Enb) 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 Disable, Enable 단 위   

정 의 

- 보간(G01,G02,G03…)시 속도 Override 기능 

Disable: Feed Override 무효로 합니다.(보간 속도 조절) 

Enable : Feed Override 유효로 합니다.(보간 속도 조절) 

☞관련 접점 Q1.8 ~ Q1.F(OV1.OV2,OV4,OV8 접점) 설명 참고  

 

 

P23.0 OP CH 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 Disable, Enable 단 위   

정 의 

- Operation Panel을 선택 합니다. 

Disable: PLC 접점에 의한 조작을 합니다. 

Enable : PC 용 조작반을 사용합니다. 

☞관련 접점 Q0.F(OPC 접점) 설명 참고 
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P24 Limit Choice 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 PLC, DI0~DI7 단 위   

정 의 

PLC: +/– Limit Switch로 PLC 접점을 사용합니다.( Q05.0 ~ Q05.F 번 참고) 

      ☞단 입력 후 PLC 프로그램을 작성 및 컴파일 후 유효합니다. 

DI0: +/- Limit Switch로 DI0을 사용합니다.(AXIS I/O #1 의 LMT+(1),LMT-(1))  1, 2 Pin

DI1: +/- Limit Switch로 DI1을 사용합니다.(AXIS I/O #1 의 LMT+(2),LMT-(2)) 12,12 Pin

DI2: +/- Limit Switch로 DI2를 사용합니다.(AXIS I/O #1 의 LMT+(3),LMT-(3))  4, 5 Pin

DI3: +/– Limit Switch로 DI3을 사용합니다.(AXIS I/O #1 의 LMT+(4),LMT-(4)) 14,15 Pin

DI4: +/– Limit Switch로 DI4를 사용합니다.(AXIS I/O #2 의 LMT+(5),LMT-(5))  1, 2 Pin

DI5: +/– Limit Switch로 DI5를 사용합니다.(AXIS I/O #2 의 LMT+(6),LMT-(6)) 12,12 Pin

DI6: +/– Limit Switch로 DI6을 사용합니다.(AXIS I/O #2 의 LMT+(7),LMT-(7))  4, 5 Pin

DI7: +/– Limit Switch로 DI7을 사용합니다.(AXIS I/O #2 의 LMT+(8),LMT-(8)) 14,15 Pin

☞ 특이 사항이 아니면 기본 설정치를 사용 하기를 권장 합니다. 

 

 

P25 Dog Choice 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 PLC, DI0~DI7 단 위   

정 의 

PLC: 원점 Switch로 PLC 접점을 사용합니다. ( Q04.0 ~ Q04.7 번 참고) 

☞단 입력 후 PLC 프로그램을 작성 및 컴파일 후 유효합니다. 

DI0: 원점 Switch로 DI0을 사용합니다. (AXIS I/O #1 의 ORG(1))  3 Pin 

DI1: 원점 Switch로 DI1을 사용합니다. (AXIS I/O #1 의 ORG(2)) 13 Pin 

DI2: 원점 Switch로 DI2를 사용합니다. (AXIS I/O #1 의 ORG(3))  6 Pin 

DI3: 원점 Switch로 DI3을 사용합니다. (AXIS I/O #1 의 ORG(4)) 16 Pin 

DI4: 원점 Switch로 DI4를 사용합니다. (AXIS I/O #2 의 ORG(5))  3 Pin 

DI5: 원점 Switch로 DI5를 사용합니다. (AXIS I/O #2 의 ORG(6)) 13 Pin 

DI6: 원점 Switch로 DI6을 사용합니다. (AXIS I/O #2 의 ORG(7))  6 Pin 

DI7: 원점 Switch로 DI7을 사용합니다. (AXIS I/O #2 의 ORG(8)) 13 Pin 

☞ 특이 사항이 아니면 기본 설정치를 사용 하기를 권장 합니다. 

 

 

P26.2 Servo Alarm Check 유무 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 Disable, Enable 단 위   

정 의 
Disable: AXIS Port(1/2,3/4,5/6,7/8) 의 SVALM(Servo Alarm) 신호를 무시합니다. 

Enable : AXIS Port(1/2,3/4,5/6,7/8) 의 SVALM(Servo Alarm) 신호를 Check합니다. 

 

 

P26.1 Servo Ready Check 유무 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 Disable, Enable 단 위   

정 의 

Disable: AXIS Port(1/2,3/4,5/6,7/8)  의 SVRDY(Servo Ready) 신호를 무시합니다. 

Enable : AXIS Port(1/2,3/4,5/6,7/8)  의 SVRDY(Servo Ready) 신호를 Check합니다. 

 ☞관련 파라미터 P27 번 참고 
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P26.0 Brake 사용 유무 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 Disable, Enable 단 위   

정 의 
Disable: AXIS I/O 1,2의 BRAKE 출력(8,18,9,19Pin)를 사용 안합니다. 

Enable : AXIS I/O 1,2의 BRAKE 출력(8,18,9,19Pin)를 사용합니다. 

 

 

P27 Servo Ready Check 지연시간 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 50,000 단 위 msec  

정 의 

“P26.1 Servo Ready Check 유무”가 ‘Enable’인 경우 전원 투입 후 설정치의 시간이 경과
후 Servo Ready를 Check합니다. 

☞ 값이 너무 작을 경우 “SERVO NOT READY”에러가 발생합니다 

 

 

P31 DRYRUN 속도 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 
DRY RUN 시 속도를 설정합니다. 

☞관련 접점 Q1.0(DRN 접점) 설명 참고 

 

 

P32 급속 이송 속도 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 

급송 OVERRIDE(G00)가 100% 일 때의 각축별 급송이송 속도를 설정합니다. 

예) Ballscrew 5.0 mm 를 모타 3000Rpm 을 1:2 감속으로 사용시 

   5.0*3000/2=7,500 mm/Min 입니다.  

 

P33 최대 보간 속도 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 

최대 보간(G01,G02,G03..) 이송속도를 설정합니다. 

 

1. 프로그램상 ‘F’ 에 의한 이송 속도 지령 시 지령치가 설정치 보다 크면  

지령 속도는 설정치로 제한 됩니다. 
 

2.  ‘1’로 끝나는 값이 설정된 경우에는 지령된 합성속도가 각축의 급속 이송 속도 
(P32)를 넘지 않도록 자동 계산 됩니다. 

 

P34 보간 이송 속도 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 

F에 의한 보간속도(G01,G02,G03…)가 지령되지 않은 경우의 보간이송 속도를 설정합니다.

가공 중에 보간 이송 속도를  변경할 필요가 없는 기계에 대해서는 본 파라 미터에 의해

F CODE 의 지령 없이 이송할 수 있습니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
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P35 최대 JOG 속도 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 
각축별 JOG MODE에서 RAPID SWITCH(접점 Q1.E)가 ON일 경우의 JOG 속도를 설정합니다. 

☞관련 접점 Q1.D(R02),Q1.C(R01) / Q1.E(RT) 접점 ,파리미터 P23.2  설명 참고 

 

 

P36 JOG 속도 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 각축별 JOG 이송 속도를 설정합니다. 

 

 

 P37 원점복귀 속도1 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 
각축별 원점 복귀 시 DOG를 감지 후 DOG를 벗어나기까지의 이동속도 설정을 설정합니다. 

☞P111 설명 참고 

 

 

P38 원점복귀 속도2 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 

(아날로그 모터)원점 복귀 시 DOG를 감지 후 DOG를 벗어나 C상을 찾는 이동속도를  

설정합니다. 

(펄스 모터) 원점 복귀 시 DOG를 감지 후 DOG를 벗어나기까지의 이동속도를 설정합니다. 

☞ P111 설명 참고 

 

 

P41 급송 가감속 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 50,000 단 위 msec  

정 의 

급송 이송(G00)시 각축별 직선형 가감속의 시정수를 설정합니다. 

->“ P32 급속이송 속도”를 기준으로 합니다. 
 

 

P 3 2 급 송 이 송 속 도  

가 감 속 시 정 수  

시 간

속 도  

α  
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P42 보간 가감속 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 50,000 단 위 msec  

정 의 

보간 이송(G01,G02,G03…) 시 각축별 직선형 가감속의 시정수를 설정합나다.. 

->“ P033 최대보간 속도”를 기준으로 합니다. 
 

 

 

 

P43 JOG 가감속 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 50,000 단 위 msec  

정 의 

JOG 이송시(JOG,Rapid_Jog시) 각축별 직선형 가감속의 시정수를 설정합니다. 

->“P35 최대JOG 속도”를 기준으로 합니다. 

 

 

 

 P44 원점 복귀 가감속 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 50,000 단 위 msec  

정 의 원점 복귀 시 각축별 직선형 가감속의 시정수를 설정합니다.  

 

 

 P045 MPG 가감속 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 1000 단 위   

정 의 
MPG 이송 시 가감속의 시정수를 설정합니다. 

값이 크면 추종이 빨라집니다. 

 

P 3 3 최 대 보 간 속 도  

가 감 속 시 정 수  

시 간

속 도  

α  

 

P 3 5  최 대 J O G  속 도  

가 감 속 시 정 수  

시 간

속 도  

α  
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 P051 주축지정 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 18 단 위   

정 의 

0: 사용안함. 

1: 제1축 

2: 제2축 

3: 제3축 

4: 제4축 

5: 제5축 

6: 제6축 

7: 제7축 

8: 제8축. 

위의 설정치에 +10 인 경우 (11~18) 이면 해당축의 SERVO ON 신호가 유효합니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다. 
 

 P052 주축지령 10V 당 주축회전수 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1~10,000,000 단 위 RPM  

정 의 S 지령으로 주축을 회전 시 최고 속도를 설정합니다. 

 

P053 주축 1회전당 Pulse수 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1~10,000,000 단 위 RPM  

정 의 S 지령으로 주축을 회전 시 1 회전 당 입력 PULSE수를 설정합니다. 

 

P61 회전 당 PULSE수 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1 ~ 10,000,000 단 위 pulse/rev  

정 의 

* 80A(속도) 에서는  MOTOR 1회전 당 입력 PULSE수를 지정합니다 
. 

☞ 1. Encoder Pulse가 10000이고 감속비가 2:1이면 20000을 입력 합니다. 

     2. Encoder Pulse가 10000이고 가(중)속비가 1:2이면 5000을 입력 합니다. 

 

 * 80P(위치)에서는  드라이브 지령 MOTOR 1회전 당 출력 펄스 수를 지정 합니다. 
 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

P62 회전 당 이송량 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1 ~ 10,000,000 단 위 μm/rev  

정 의 MOTOR 1회전 당 이송량을 지정합니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
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P63 모터 GAIN 80A O 80P(B) X 80P(I) O 

범 위 1~1000 단 위 0.01/sec  

정 의 

각축별 위치제어 Posotion LOOP GAIN을 설정합니다. 

이 값은 Position Error 에 대한 시스템의 응답성을 결정합니다. 이 값을 작게 설정 하면

시스템이 안정되고 발진 하지 않으나 시스템의 강성이 작아지고 부하를 연결시  

Position Error 가 크게 발생한다.이 값을 크게 하면 위치 응답이 빨라지고 정상 상태

로 도달하는 시간은 Over-Shoot 로 인하여 길어지게 됩니다 

 

 

 

P64 모터의 회전방향 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 CW,CCW 단 위   

정 의 

각축별 모터의 회전방향을 설정합니다. 

CW : +지령으로 모터의 Shaft 측에서 보면  CW로 회전합니다. 

CCW: +지령으로 모터의 Shaft 측에서 보면 CCW로 회전합니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다. 
 
 

 

P71 위치 편차 한계치 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 1,000,000 단 위 μm  

정 의 

위치편차 한계치를 축마다 설정힙니다. 

최대 설정치 1000000이 설정되면 이 기능은 무효로 됩니다. 

 

 

 

P81.1 펄스 출력 최대 속도 80A X 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 250Kpps / 2.5Mpps 단 위 pps  

정 의 

위치 제어(80P) 시 

250Kpps: 최대 250Kpps 까지 출력 가능 합니다. 

2.5Mpps: 최대 2.5Mpps 까지 출력 가능 합니다. 

 

250Kpps 설정 시  1pps ~  250Kpps 까지 1 pps 단위 로 펄스 열을 발생시킬 수 있습니다. 

2.5Mpps 설정 시 10pps ~ 2.5Mpps  까지 10pps 단위 로 펄스 열을 발생시킬 수 있습니다. 

 

주) 1. 고속제어가 필요한 장비에서는 모터 드라이브가 입력할 수 있는 펄스열 속도보다 

크게 설정해야 합니다. 

 2. 저속제어 및 속도변화가 중요한 장비에서는250Kpps로 설정해 주십시오. 

   

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
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P81.0 펄스출력 형식 80A X 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 DIR/Pulse, CW/CCW 단 위   

정 의 

펄스모터 제어 시 

DIR / Pulse : 방향 신호(DIR) 에 의해 방향 전환 하고 Pulse에 의해 이송합니다. 

CW  / CCW   : 펄스에 의해 방향 전환 및 이송 합니다.(CW/CCW-> +/- 방향) 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다. 
 

 

P82 탈조검사 기준펄스 80A X 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1 ~ 100,000 단 위 pulse/rev  

정 의 

펄스모터 제어 시 MOTOR 1회전 당 Feed Back Pulse수를 지정합니다. 

“P71 위치편차한계치”에 최대 설정치 1000000이 설정되면 탈조 검사는 무효합니다. 
 

 

P110 원점복귀 속도 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 0 ~ 240,000 단 위 mm/min  

정 의 
원점 복귀 시 DOG를 감지할때 까지의 이동속도 설정합니다. 

단 ‘0’일 경우 “P36 JOG 속도”로 이동합니다. 
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P111 원점복귀 방법 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1~4, 11~14 단 위   

원점방법 1:  

1.펄스     제어(80P) : 원점 Switch 감지 후 속도를 감속하여 진행방향으로 원점 Switch

를 벗어난 다음, 정지합니다.  

2.아날로그 제어(80A) : 원점 Switch 감지 후 속도를 감속하여 진행방향으로 원점 Switch

를 벗어난 다음, Encoder C상을 감지한 후 정지합니다. . 

원점방법 11: 기능은 위와 같고 원점 Switch 대신 해당방향 Limit Switch를 Check합니다. 

원점방법 2:  

1.펄스     제어(80P) : 원점 Switch 감지 후 속도를 감속하여 반대방향으로 원점 Switch

를 벗어난 다음, 정지합니다.  

2.아날로그 제어(80A) : 원점 Switch 감지 후 속도를 감속하여 반대방향으로 원점 Switch

를 벗어난 다음, Encoder C상을 감지한 후 정지합니다. 

원점방법 12: 기능은 위와 같고 원점 Switch 대신 해당방향 Limit Switch를 Check합니다 

원점방법 3:  

1.펄스     제어(80P) : 원점 Switch 감지 후 속도를 감속하여 진행방향으로 원점 Switch

를 벗어난 다음, Encoder C상을 감지한 후 정지합니다.  

2.아날로그 제어(80A) : 

원점방법 13: 기능은 위와 같고 원점 Switch 대신 해당방향 Limit Switch를 Check합니다. 

원점방법 4:  

1.펄스     제어(80P) : 원점 Switch 감지 후 속도를 감속하여 반대방향으로 원점 Switch

를 벗어난 다음, Encoder C상을 감지한 후 정지합니다. 

2.아날로그 제어(80A) : 

 

원점방법 14: 기능은 위와 같고 원점 Switch 대신 해당방향 Limit Switch를 Check합니다. 

정 의 

  

     단) 파리미터 P21.1 이 Enable 될시 유효합니다. 
 
    예) 원점 파라미터 사용예 

     

  

     

 

 

 

 

                                                      

 C(Z,INDEX)상 

Dog S/W  Setup 
-org사용시 P25/P21.2 참고 

  -Limit 사용시 P24/P21.3/P21.4 참고

P110(P36)속도 

P37속도 

원점좌표치(P111) 값
으로 초기화 

P21.0 : 원점 복귀 방향 
P111 :원점 복귀 방법 

P38속도 

P37 속도/P113 위치 로 이송 
*P113=0시  이송 않함. 

1.Dog+C상[ 80A: 1,11번/ 80P:3,13번]
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 C(Z,INDEX)상 

P110(P36)속도 

P37속도 

원점좌표치(P111) 값
으로 초기화 

P21.0 : 원점 복귀 방향 
P111 :원점 복귀 방법 

P38속도 

P37 속도/P113 위치 로 이송 
*P113=0시  이송 않함. 

2.Dog+C상[ 80A: 2,12번/ 80P:4,14번] 

Dog S/W  Setup 
-org사용시 P25/P21.2 참고 

  -Limit 사용시 P24/P21.3/P21.4 참고

 
 

 

     

 

 

 

 

                                                      

P110(P36)속도 

P38속도 

원점좌표치(P111) 값
으로 초기화 

P21.0 : 원점 복귀 방향 
P111 :원점 복귀 방법 

P37 속도/P113 위치 로 이송 
*P113=0시  이송 않함. 

3.Dog만 사용[ 80P:1,11번] 

Dog S/W  Setup 
-org사용시 P25/P21.2 참고 

  -Limit 사용시 P24/P21.3/P21.4 참고
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P110(P36)속도 

P38속도 

원점좌표치(P111) 값
으로 초기화 

P21.0 : 원점 복귀 방향 
P111 :원점 복귀 방법 

P37 속도/P113 위치 로 이송 
*P113=0시  이송 않함. 

4.Dog만 사용[ 80P:2,12번] 

Dog S/W  Setup 
-org사용시 P25/P21.2 참고 

  -Limit 사용시 P24/P21.3/P21.4 참고

 
 

 

     

 

 

 

 

                                                      

P38속도 

원점좌표치(P111) 값
으로 초기화 

P21.0 : 원점 복귀 방향 
P111 :원점 복귀 방법 

P37 속도/P113 위치 로 이송 
*P113=0시  이송 않함. 

5. C상만 사용[ 80A/P:  5번] 

 C(Z,INDEX)상 
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P112.0 Servo ON 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위  단 위   

정 의 
Disable: AXIS Port(1/2,3/4,5/6,7/8)  의 SVON를 사용 안합니다. 

Enable : AXIS Port(1/2,3/4,5/6,7/8)  의 SVON를 사용 합니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

P112.1 Q0.6으로 동기모드해제 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위  단 위   

정 의 
Disable: 동기제어를 분리방식으로 수행 안합니다. 

Enable : 동기제어를 분리방식으로 수행 합니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

P112.2 정지 시 위치편차 한계치 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위 1 ~ 10,000,000 단 위 Μm  

정 의 

정지 시 위치편차 한계치를 설정합니다. 

☞설정치가 ‘4’이상일 경우 위치편차가 설정 범위를 벗어나면 에러를 발생시키고 전 축의 
 서보를 OFF 시킵니다. 

주) 변경/저장후 전원 재 투입시 유효 합니다.
 

 

P113 원점복귀 후 더가기 80A O 80P(B) O 80P(I) O

범 위 -99,999,999 ~ 99,999,999 단 위 μm  

정 의 
원점복귀 완료 후 이동량을 설정합니다. 

설정치 만큼 “P38 원점복귀 속도2”로 이동한 후 해당위치를 원점으로 간주합니다. 
 

P114 예약 파라미터 5 80A O 80P(B) O 80P(I) O 

범 위  단 위   

정 의 

2 nd: G14 ~ G16, G24~ G26에 사용할 출력을 설정합니다. 

      1 ~ 24: Y0.0 ~ Y1.7 

3 rd: G14 ~ G16, G24~ G26 에 사용할 2번째 출력을 설정합니다. 

      1 ~ 24: Y0.0 ~ Y1.7 

4 th: G41,G42 법선제어 시 해당축 1회전 단위를 설정합니다. 

      0: 360000 

      1: 36000 

      2: 3600 

      3: 360 
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P115 In-position 값 80A X 80P(B) X 80P(I) O 

범 위 0 ~ 99,999,999 단 위 펄스수(4체배 후)  

정 의 

80P 에서 Closed Loop 제어 시 In-Position 펄스를 설정합니다. 

‘0’이 아닌 경우 80P에서 Closed Loop 제어하고, 설정된 펄스 범위안에 들어오면  
Closed Loop 제어를 하지 않습니다. 

☞ 단 파라미터 P115 에 해당 축에 “12345”을 입력시 유효합니다. 

 

 

P116 Feedback 유지시간 80A X 80P(B) X 80P(I) O 

범 위 0 ~ 99,999,999 단 위 Msec  

정 의 

80P 에서 Closed Loop 제어 시 유지시간을 설정합니다. 

“P115 In-position 값”에 설정된 범위안에 들어온 후 Closed Loop 제어를 유지하는   
시간을 설정합니다. 

‘0’인 경우 항시 Closed Loop 제어를 합니다. 
☞ 단 파라미터 P115 에 해당 축에 “12345”을 입력시 유효합니다. 

 

 

P117 적분 Gain 80A X 80P(B) X 80P(I) O 

범 위 0 ~ 99,999,999 단 위 0.01 %  

정 의 
80P에서 Closed Loop 제어 시 IGAIN을 설정합니다. 
☞ 단 파라미터 P115 에 해당 축에 “12345”을 입력시 유효합니다. 

 

 

P118 최대 적분치 80A X 80P(B) X 80P(I) O 

범 위 0 ~ 99,999,999 단 위 펄스수  

정 의 

80P에서 CLOSED LOOP 제어 시 MAX IGAIN을 설정합니다. 
“P117 적분 Gain”에 설정된 IGAIN을 감안한 후의 CLAMP 될 최대 펄스 수를 설정합니다. 
설정치가 ‘1’로 끝난 경우에는 CLOSED LOOP 제어가 이송 완료 후에만 유효하게 됩니다. 
☞ 단 파라미터 P115 에 해당 축에 “12345”을 입력시 유효합니다. 

 

 

P119 Sampling Time 80A X 80P(B) X 80P(I) O 

범 위 1~100 단 위 msec  

정 의 
80P 에서 CLOSED LOOP 제어 시 Sampling Time 설정합니다. 

☞ 단 파라미터 P115 에 해당 축에 “12345”을 입력시 유효합니다. 
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5.3 확장 파라미터의 내용 
 

   

  

P800.0  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P800.1  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P800.2  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P800.3  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P800.4  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P800.5  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P800.6  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P800.7  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P801.0  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P801.1  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P801.2  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P801.3  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P801.4  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P801.5  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P801.6  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P801.7  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P802.0  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P802.1  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P802.2  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P802.3  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P802.4  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P802.5  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P802.6  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P802.7  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P803.0  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P803.1  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P803.2  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P803.3  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P803.4  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P803.5  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P803.6  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P803.7  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P804.0  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P804.1  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P804.2  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P804.3  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P804.4  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P804.5  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P804.6  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P804.7  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P805.0  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P805.1  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P805.2  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P805.3  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P805.4  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P805.5  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P805.6  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P805.7  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P806.0  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P807.1  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P807.2  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P807.3  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P807.4  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P807.5  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P807.6  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P807.7  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

 

 

 

 



제 5장 파라미터 

  
 

- 5-35 - 
 

P808.0  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P809.1  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P809.2  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P809.3  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P809.4  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P809.5  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P809.6  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P809.7  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P810  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P811  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P812  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

 

P813  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P814  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P815  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P816  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P817  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P818  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P800  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P819  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P820  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P821  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  
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P822  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P823  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P800  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

P824  80A  80P(B)  80P(I)  

범 위  단 위   

정 의  

 

 

 


