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식：VEAS－    ｏｒ VEA－     （ＡＣ２００Ｖ ） 
 
 
 

 
 취  ,  본  사 시   지 랍니다. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



상  주  

 
● , 운 , 보 · 검 에, 드시  얼과 그    독 , 

게 사  주십시 .  지식,  보 그리고 주  사   습득 고 

 사  주십시 。 

      얼에 ,  주  사  랭크  「 험」 「주 」  어 습니다. 

● 본  「 게  심볼 마크」 

       본 에  게  내 에 , 래  같  심볼 마크  사 고 습니다. 

 
  

    험 취  못  경우 , 험  상  어   어, 사망   

상  다 

가  상  경우 

      주  취  못  경우 , 험  상  어   어, 간 도    

경상   가  상  경우   만  생  상   

경우 여 주 에 재  사 에 도, 상 에 라   결과에  

결  가  습니다.  

  내  재 고  에 드시 지  주 . 

● 지, 강  그림 시  그  다 에 타냅니다. 

 

           것  타냅니다. 

 

      강제  드시   것  타냅니다. 

  들  지  경우      니다. 

 
 

 
본 얼에 , 「 험」, 「주 」에  당 지 지만, 에게 지  주  다 

사 ,  곳에 병  고 습니다. 

１． 취  
    
 

주  
 

● 탈 그, 얼에 재  경에  사  주 .. 

     고 , 다습, 지, 식  가 , 진동, 격   경에  사  감 , 재 

    동  원  니다. 

       체 , 래  같  경   사  랍니다. 

· 직사  맞  , 주  도가-10℃~40℃     

· 상 습도가 90%   , 습도 변 가 격  에, 결   것 같   

· 식  가  가연 가 가   

· MS－SERVO 에 직  진동  격  지  것 같   

, , 등  러내리  우 가   

  ●   얼에 라  주 .. 

      착에 미비가  , 고 , 동  원  니다.  

①  사에  실  가 주 . 

  MS SERVO   사  단  고  사 , 사가 

지지 게 실  단단  여 주 . 사가 지 , 

MS SERVO   동  키  원  니다. 

②    여 주십시 ! 

●  쓰 등   지 말  주 . 

  재, 고 , 동  원  니다. 

 

！ 

！

！

！！

１！

！ 

！ 



２． 배 방법 

 
 

● 지 단 (E： 찰에 )  드시 지  실시  주 . 

    지 지  경우 , 감 , 동  우 가 습니다. 

● MS SERVO  원  단  「E」단  2 mm2 상   지극 ( 3  지)에 

 주 . 동  , 지  공 지 마 . 

 

 
 
 

 ● 격에 맞  원   주 . 

    격과 다  원   재 , 고  원  니다. 

    MS SERVO  시리 ( 식)에 , 다  2  원 격  어  쪽 가에 

    집니다.  원  사  랍니다. MS 시리  AC200V±10% 니다. 

 ●  업 , 가가 가 주 . 

     못  재, 고 , 감  원   경우가 습니다. 

 ● MS SERVO 에  각 , 실   주 . 

    MS SERVO  동  원  니다。 
 

원   책  실시  주 . 

● 원에 가  경우에 ,  공  원 라 에 연 트랜  ,        

 등  책   주 . 

  MS SERVO  주변  동  지  가 습니다. 

    책  , 동  원  니다. 

 

   게 가 주 . 

●MS SERVO     (  ) ,  사  고    

주 . · 계  강도·  ·  거리·신  ,  등 

   · , 어 · 에 어, 동 과 리  주 . 

    게  가 습니다. 

  리가 니다  동  원  니다. 

● MS SERVO  엔 , 트 트 시 트  사  주 . 

     게 , 동  지  가 습니다. 

  지   블  사 에 라 , 동  원  니다. 

３． 사 상  주  
 

험 

● 통  단 에 지 말  주 . 

  감  우 가 습니다. 

● 비상 지, interlock  등  MS SERVO  에   주 . 

 MS SERVO  동  고 에 , 계   사고가  경우가 습니다。 

MS SERVO  에   책 ! 
 ■MS SERVO 에 고  생  , 에  사고 ,   비  다 

우 가  경우 , MS SERVO  에  interlock  짜 주 . 

 ( ) 주  차체  지탱   역 (크 등 )에  경우 

 ■MS SERVO 가 고 났  경우, 가 리 런  어, 차체  지탱   폭주  짐    

우 가 습니다. 그 결과, 과 계  사고 ,   비   우 가 습니다. 통상  

에 계식 브 크  달   MS SERVO  그램(QMCL)  interlock  짭니다. 

     동시에, 에 릴  달  같  interlock  짜 주 . 

■  신  ,   업  주 . 

     동 에 , 에  사고 ,   비   우 가 습니다。 

！

！ 

！

강제 

주  



 

 

주  
 

● RUN, STOP, 운  그램 변경등    주  주 . 

    미 에 , 계   사고가  경우가 습니다. 

● 원  에 라, 원   주 . 

   동 에 , 계   사고가  경우가 습니다. 

● MS SERVO  에 , 보   내 고 습니다. 

● 에 도  보    주 . 

● 에 냉각   주 . 

    열에  상  키거  상· 재가  경우가 습니다. 

      연  사  경우, 연 격에   

    사  주 . 

    , 사 에  냉각   가 습니다. 

● 운  직후  MS SERVO 본체   지 말  주 . 

    열 고  경우가 어, 상  우 가 습니다. 
 

운 에 주    키보드   

● QMCL 라미 ·  라미  변경 ,   지 말  주 . 

   동 에 ,   사고가  경우가 습니다. 

● QMCL 라미 ·  라미  , 라미  내 ·   지    

주 . 

● QMCL 라미  No. 71(엔  보 ) ,  후 변경 지 마 . 동 에 ,  

 사고가  경우가 습니다. QMCL 라미  No. 71(엔  보 ) , 극  

엔  에  니다. 별지 MS 타   라미 편  

참  주십시 . 

 

４．보   
 

  

험 
 

● 원  못 달 , 꺼내, 쇼트, MS SERVO 본체  , 가열,   에  지 

마 . 열,  우 가 습니다. 
 

 

 
 

● MS SERVO 본체  , 개 지 마 . 

    재, 고 , 동  원  니다. 

 

 

주  

 
 
● MS SERVO  착, , 원  차단(OFF) , 5  상 지  것  고  가 

주 . 감 , 동 , 고  원  니다. 

 
※ MS SERVO  단  P－N 간    DC400V 상    계  

비  가 주 . 

   원 차단 직후  P－N 간 , DC200~DC400V 습니다. 

 

！

！ 

！
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１．MS－ＳＥＲＶＯ 사양 

  ２００Ｖ시리 사양 

 
 종  

사 양 

VEAＳ VEA 

01 02 04 08 15 22 37 55 75 110 150 220 300 370 450 550 

적 MOTOR（ＫＷ） 0.1 0.2 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 22 30 37 45 55 

출력 량 (ＫＶＡ） 0.3 0.5 0.8 1.3 2.4 3.2 5.3 7.5 10.3 15.2 20.2 29 42 51 61 71 

정격출력전류（Ａ） 0.8 1.3 2.5 3.6 7 9.3 16 22 27 42 53 77 104 133 159 190 

최 출력전류 (Ａ） 2.8 5.7 11 14 21 27 45 60 60 90 120 180 270 270 360 360 

최 생전류（Ａ） 2 3 4 8 12 12 24 24 24 40 160 160 240 240 320 320 

최 생저항  Ω 200 130 100 50 36 36 18 18 18 11 3 3 2 2 1.5 1.5 

  량 （ｋｇ） 2.5 2.5 2.5 2.5 4 4 8 10 12 12 20 25 40 40 55 55 

력전원전압･주파수 삼상・단상 ２００／２２０Ｖ ＡＣ ５０／６０Ｈｚ 

제어방식  지  식  어(엔  사 ) 

사 조건 

주  －１０℃ ～ ＋４０℃ 

상 습  90% 결 가 없  것 

고 １０００ｍ이하 

사 경 식  가  진  없  것 

능 

엔   200kpps 1 채  라  드라  식 

시컨   ＊ａ12 (photo-coupler 연,  5 mA) 

시컨   ＊ａ8 (photo-coupler 연,  집가  40 mA/ ) 

시컨  전원 ＤＣ２４Ｖ （ 전） 

그  ＊ａ2 채  (DCO~5 V) 

   ■CPU 에 , 사  다   습니다. 

    (상  사  CPU ：V3E840  경우 니다. ) 

   ■   75 KW~220 KW 에 , 400 V(VEAH) 시리   주 . 

     상  것에 여 , VEAH 시리  료  참 십시 . 

 

２． MS－SERVO  /   
 

 도 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 
 

 

종 
Ｗ Ｗ1 Ｈ Ｈ1 Ｄ Ｃ 

VEAS-01 

132 117 190 122 151 4-φ6 
VEAS-02 

VEAS-04 

VEAS-08 

VEA-15 
156 141 234 148 165 4-φ6 

VEA-22 

VEA-37 234 219 342 298 203 4-φ6 

 

 

종 
Ｗ Ｗ1 Ｈ Ｈ1 Ｄ Ｃ 

VEA-55 

257 150 451 425 250 4-φ10 VEA-75 

VEA-110 

VEA-150 
330 240 631 603 299 4-φ10 

VEA-220 

VEA-300 

431 330 761 730 299 4-φ10 
VEA-370 

VEA-450 

VEA-550 

 

W
W 

C 

C 

W1 
W 

（Ａ ） 

（Ｂ ） 

（Ｂ ） 

（Ａ ） 
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３． 취  가 드 
 

 못  취   상  운    없 도 고,경우에 라     니다. 

 경우  MS SERVO  에  에, 취 에  본  각  내   주  

사 에 라, 고 사  주십시 . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

  

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 
 

 

취                  ····· 1 

MS 타   라미 편 ····· 1 

   블 (C4)     ····· 1 

   블 (C5)     ····· 1 

   블 (C0)     ····· 1 

  어 원 블      ····· 1 

 그  블       ····· 1 

 엔  블              ····· 1 

블   1 m 니다. 엔  블  연  경우 , 드시 twisted pair 드(shield)  

사  주 . , twisted pair 드(shield)  폐사에 도 에  비   습니다. 

원 사   AC200V 

 MS SERVO  허  원 사 내에  사  주 . 

우  브 커   브 커 

 MS SERVO  원 시에 큰 돌 가  에, 브 커  

에  주 가 니다. 

  사  

 특별  마   없습니다만,  경우,    

MS SERVO  시동 지  실시 지 말  주 . 

MS SERVO   원  니다. 

   

 역  개  다 원 량 직 에  경우,   

사  니다. 에 맞 어   사  주십시 . 

고주   

고주  에   지   사 니다. 

경우에 라 , 2 차 도 사 니다. 

  

 MS SERVO   주  도에  습니다. 

주  도가 허  지  도     만큼 내  사  

주 . 특  내    에 가 니다. 

 

 못   MS SERVO 에 니다.  어 신  

주       떼어 ,  

 지 게  것  니다. 

   

 진상 · 지 킬러 , 지 마 . 

지 

 감  지  ,   MS  드시  지   주 . 

생  

 생  량 , 생  크   사 클 

에 맞 어  주 . 도 상승  상  에,   

냉각에  가 니다. 

 

접  

IND 

접  

 

고주   

 

  

전 접촉  

우  

브 커(NFB) 

 브 커 

전원 
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４． ·  

 ４．１ 내 （삼상ＡＣ２００Ｖ  경우 ） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
MS SERVO , CPU ·주 · 원  어 습니다. 

  ● CPU ···CPU , 커  · 어 ·  어 습니다. 

         · 에 ,  operating system(OS)가 어 습니다. 

          , RAM, 래  리(  그램 격 )도 내 고 습니다. 

● 원 ··· 원 , 에 계    사 , CPU · 

워 듈 에 어 원  공 고 습니다. 

● 주 ···주 , ·평  · 워 듈   생 에   

         고 습니다. 주 에  동  원(삼상 AC200V R, S, T)  

(U, V, W)  생 (P, S0)  니다. 
 

험！！ 
 

 
  원 ·주 · 생   드라  에  고  생 고 습니다. 

  감 에 , 과 계  사고  우 가 습니다. 

 

 

 

32 bit 마 크 컴퓨   

탑재 CPU  

 

키보드 

 

원  

주전원ＯＮ 

주전원ＯＦＦ 

ＭＣ 

 MC 

   

삼상ＡＣ２００Ｖ 

 （50Hz/60Hz） 

워 듈 

생저항

（ 착） 

3  지 

지  

100Ω  

라  드라  식 

ＤＣ２４Ｖ 

（ 전원） 

시퀀  in out 

시리얼 통신 

ＰＧ 

Ｎ 

Ｐ 

Ｓ０ 

Ｕ 

Ｖ 

Ｗ 

Ｅ 

ＩＭ 

 

 
 

 

정류  

생 트랜지  

！

Ｓ

Ｔ 

Ｒ
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 ４．２ 주 로단  

 
 

 

 

 

 

 

 

 

    주  , 상  에 라  주 . 

 
 

         주  
 

● 격에 맞  원［AC200V］   주 . (MSS or MS 시리 ) 

   격과 다  원  ( ), 재  고  원  니다. 

    (MSH 시리  AC400V 므 , 주  주십시 . ) 

●  업 , 가가 가 주 . 

    못 ( ) 재, 고 , 감  원   경우가 습니다. 

● 원  단  업 , 원  차단(OFF) , 3  지  단  P－N 간   

DC60V 가  것   가 주 . 감 , 동 , 고  원  니다. 

 

  동력 단 태배 례 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. 3    

     신 ·엔 · 그   I/O 원  사 고 다 

연결  커  식 , 다 에 타냅니다. 

     ■ 사  

          연결   5046－NA(라 트  타 ) 

                5045－NA( 트 트 타 ) 

          우징 5251－NP( 미  5659) 

       신 , MS－SERVO  에 , 다  경우가  에, 

드시   후,  주 . 

     , 사  변경에  연결  열  다  경우가  에,  랍니다. 

 

강제 
 

 

● 지 단 (E： 원  단  찰에 )  드시 지  실시  주 . 

  지  지  경우 , 감 , 동  우 가 습니다. 

●MS SERVO  원 단 (E) 단  2 mm2 상   지극 ( 3  지)에 

  주 . 다  동 과 , 지  공 지 마 . 

단  명  개  

Ｒ，Ｓ，Ｔ 류전원접 단  류전원접  

Ｕ，Ｖ，Ｗ 모  접 단   Ｕ，Ｖ，Ｗ  접  

Ｅ 접 단  접 극  접  

Ｐ 류Ｐ 접 단  생저항  접 ， 류전원Ｐ  

Ｓ０ 생저항접 단  생저항  접  

Ｎ 류Ｎ 접 단  류전원Ｎ  

 

Ｅ Ｒ Ｓ Ｔ Ｕ Ｖ Ｗ

Ｅ 

S0 Ｎ Ｐ 

ＩＭ 
지단  

３상２００Ｖ 

 ５０／６０Ｈｚ 
생저항 

３상모  

！
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주  
 

●   원 , 그 사 에  I/O 과 CPU  2 가 습니다. 

   것들  못  , 동  고  원     에, 

   주  주십시 . I/O 과 CPU  0 V  공통  닙니다. 

    I/O ···I/O＋24 V, I/O 0 V(  C4, C0 등) 

    CPU ···CPU＋5 V, CPU 0V (A/D, 엔  등) 

 

I/O  원 DC＋24V ( )  량에 맞  것 , 별도 비  주십시 . 

    

  신  

   신 , photo-coupler   연 고 습니다. 

   신 ,  컬  사 ( 미  COM)  고 습니다. 
 

력  

 

 

 

 

 

출력 （  컬  미  COM） 
최 출력전류 ４０ｍＡ 

 

 

 

 

 

 
 

엔 (라  리시   ） 

 

 

 

 

５． MS－SERVO  ·  
 ５．１   

  MS_SERVO 가 에 동    , 에  다  주 가 니다. 

  5. 1. 1   

      MS－SERVO       다 과 같  건 니다. 

       A. 습도가 고,  ·  우 가 없   건  

       B. 폭 ·연  가 · 체가 없고, 진   것 

       C.    다 

       D. 보 · 검   것 

       E. MS－SERVO  생  열     것 

       F.   거  주거    리     것 

  5. 1. 2 주  도 

      MS－SERVO  에 걸쳐,   지   주  도에 주  주 . 

 허  ,－10℃~＋40℃ 니다. 주  도가,  건   것 같  에 

 주 . , MS－SERVO  열등에 , 주  도가 건    냉각 

등  , 냉각  주 . 

내 에   (3.3KΩ)가 고 습니다.  

릴 , 리 트 등   니다. 

릴   등  니다. 

  지 게 주  주십시 . 

극   릴 등 ,   그 극 에 주  

주십시 . 

, 릴 에 라 , 지  다 드  

   경우가 습니다. 

어 가 허   경우, 미니 릴 등 , 

단 계  동 시  주 . 

리시  IC  26 C32A  사  

습니다. 리드  twisted pair  사 니다. 

라  드라  라  리시  

Ｉ／Ｏ＋２４Ｖ 

트랜지  

Ｉ／Ｏ ＧＮＤ 

Ｉｃ 릴 등 

！ 

Ｉ／Ｏ＋２４Ｖ 

포 커 러 

Ｉ／Ｏ ＧＮＤ 

릴  
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  5. 1. 3 습도 

      습도가   등  산 , 식  , 연 량   경우가 습니다. 

상 습도가 90%  곳에 , 결  지 게 주  주 . 

5. 1. 4 진동 

      진동   곳에 니다. , 진동 가 도가 20 Hz  진동(1 G ) 

       20~50 Hz  진동(0. 2 G )  에  주 . 등과 같  진동  큰 곳  

, 진고 등  , 진 책   주 . 

  5. 1. 5 사 경 

       가 , 식  가 가 없  곳,   걸리지  곳에 니다. 

, 철 등  도  진등  들어가지 게  주 . 

      에 라 , 어 에  여   주 . 

 

 5. 2  주  

     MS－SERVO  트러블  미리 막  ( ) 에, 다  에 주  주 . 

      1. 주  ,  량  강 등  고  결  주 . 

      2. 주  ·엔 등  블 , 같   지 못 고 , 드시 별  

 마  주 . 

      3. 엔 ·RS232C·RS422  블 , 드시 드(shield) 블  사  주십시 . 

      4. , 가   단   주 . 

      5. 드(shield) 블등  지 ,  지  주 . 

      6.    우 가  경우 ,    등,  가림  

실시  주 . 

 

 ) 주  I/O  리                  ) 동 과 I/O 가 께 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

    )  지                             ) 다 지     
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

엔  

MS- 

SERVO 

 

시퀀  

MS- 

SERVO 

시퀀     
엔  

MS- 

SERVO 

지 

지 

드(shield) 

MS- 

SERVO 

지 

지 

드(shield) 
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6 주변   

 
MS－SERVO 가 에 동 ,   , 주변  에 , 주 가 니다. 

 6. 1 브 커 

   브 커   원 에 삽  , 에  원 계통  보 ,  과  보 에 

습니다. 

   MS－SERVO  사  경우 , 그 량에 맞  브 커  달  주 . (  3－1 참 ) 

 6. 2 블 

  (동 ) 

    블  사  ,  동  블과 같게, 원 량,  보 , 도 상승에  량 

 감,  강   단  등에  검  실시  가 습니다. 

    MS－SERVO    거리가  경우, 강 가 커 ,  크 ,  

가  러,  상 열등  원  니다. 

     것들  막  ( 에),  거리가  경우 ,  6－1 에 타낸 블지 보다  블  

사  주십시 . 

  ( 어 ) 

    어    경우, 원 계통   2 mm2 상, ·신  계통  ,  

에 었다 

블  사  주 . , 신  계통  블 , 가   드(shield) 블  , 래  

 삭감  주 . 

    어 , 신  계통  원 , 드시, 동 과 리  주 . 

    신  계통   거리가, 100 m 내 , 드(shield) 블 , twisted pair· 드(shield)  사  

주 . 

     거리가  경우 , 신  연 등  , 폭 거   책   가 습니다. 

    에  동등  우 가  경우 ,  등  처 가 니다. 

 

 6－1 주변  ( ) 

 

식 
NFB 

( 차단 ) 
전 접촉  R,S,T 전  U,V,W 전  

VEAS-02 NF30 ,NV30    5A 8A(SN-10)   2(mm２)   2(mm２) 

VEAS-04 NF30 ,NV30    5A 8A(SN-10)   2(mm２)   2(mm２) 

VEAS-08 NF30 ,NV30   10A 8A(SN-10)   2(mm２)   2(mm２) 

VEA-15 NF30 ,NV30   20A 12A(SN-12)   2(mm２)   2(mm２) 

VEA-22 NF30 ,NV30   20A 12A(SN-12)   2(mm２) 2(mm２) 

VEA-37 NF30 ,NV30   30A 20A(SN-20) 3.5(mm２) 3.5(mm２) 

VEA-55 NF50 ,NV50   50A 35A(SN-35) 5.5(mm２) 5.5(mm２) 

VEA-75 NF100 ,NV100   60A 50A(SN-50)   8(mm２)   8(mm２) 

VEA-110 NF100 ,NV100  100A 65A(SK-80)  14(mm２)  14(mm２) 

VEA-150 NF225 ,NV225  125A 80A(SK-80)  22(mm２)  22(mm２) 

VEA-220 NF225 ,NV225  175A 125A(SK-125)  30(mm２)  30(mm２) 

VEA-300 NF225 ,NV225  225A 150A(SK-150)  60(mm２)  60(mm２) 

VEA-370 NF400 ,NV400  300A 220A(SK-220)  60(mm２)  80(mm２) 

VEA-450 NF400 ,NV400  400A 220A(SK-220) 100(mm２) 100(mm２) 

VEA-550 NF400 ,NV400  400A 300A(SK-300) 100(mm２) 100(mm２) 

 
  * MS 시리 에  주변  시  주  

    MS 시리 , 사  상 에 , 격   간  립니다. 

    열 , 강 가 없게 주변   주 . 

    사  건에 라 , 블  1 클래 상   사  가 습니다. 

  *   ( )( ) , 미 비시 니다. 
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 ６．３  생   
 생 ,  6－2  별  참   주 . 

 생 값 , 차식에  계산 니다. 생 값=350(V)/ 생  

생  량 , 생  크    사 클에  집니다. 사  건에 , 생  도 

상승  상  에,   냉각에 ,   주 . 

 
        6－2 MS 시리  생   

 
VEA 

시리  

생 

최  

전류  

Adc 

생  량(  량 비 ) 

 생 값 

 종 생저항 ～１０％  경 하 ～２５％  中 하 ４０～５０％  重 하 

VEAS-01    2 200Ω 상 ― ―   30W * 200Ω 

VEAS-02    3 150Ω 상 ― ―   60W * 150Ω 

VEAS-04    4 100Ω 상   60W * 100Ω  60W *100Ω  100W * 100Ω 

VEAS-08    8  50Ω 상   60W * 100Ω 100W *100Ω  200W * 100Ω 

VEA-15   12  35Ω 상  100W * 100Ω 200W * 50Ω  400W *  50Ω 

VEA-22   12  35Ω 상  100W * 100Ω 200W * 50Ω  400W *  50Ω 

VEA-37   24  18Ω 상  200W *  50Ω 400W * 50Ω  600W * 22Ω 1.2KW *  26Ω 1.8KW *19.5Ω 

VEA-55   24  18Ω 상 400W * 50Ω 600W * 22Ω 1.2KW *26Ω 1.8KW *19.5Ω 2.4KW *  22Ω 

VEA-75   24  18Ω 상 400W * 50Ω 600W * 22Ω 1.2KW *26Ω 1.8KW *19.5Ω 2.4KW *  22Ω 3.6KW *19.5Ω 

VEA-110   40  11Ω 상 600W *13Ω 1.2W * 11Ω 2.4KW *13Ω 4.8KW *11Ω 

VEA-150  160   3Ω 상 600W *13Ω 1.2KW *6.5Ω 2.4KW *5.5Ω 3.6KW * 4.3Ω 4.8KW *6.5Ω  7.2KW *4.3Ω 

VEA-220  160   3Ω 상 600W *13Ω 1.2KW *6.5Ω 2.4KW *5.5Ω 4.8KW *6.5Ω   6KW *5.2Ω  9.6KW *3.3Ω 

VEA-300  240   2Ω 상 600W *13Ω 2.4KW *5.5Ω 4.8KW *6.5Ω 7.2KW *4.3Ω 9.6KW *3.3Ω  12KW *2.6Ω 

VEA-370  240   2Ω 상 600W *13Ω 2.4KW *5.5Ω 4.8KW *6.5Ω 7.2KW *4.3Ω 9.6KW *3.3Ω  12KW *2.6Ω 

VEA-450  320 1.5Ω 상 600W *13Ω 4.8KW *6.5Ω 6KW *5.2Ω 9.6KW *3.3Ω  12KW *2.6Ω 

VEA-550  320 1.5Ω 상 600W *13Ω 4.8KW *6.5Ω 6KW *5.2Ω 9.6KW *3.3Ω  12KW * 2.6Ω 

※  , 폐사  재고  랑 에  편  가  것 니다. 

 

생 과   

( 생   P9   참  주십시 . ) 
MS 

시 리 

생  량(  량 비 ) 

 생 값 

 종 
～１０％ 

경 하 

～２５％ 

中 하 

４０～５０％ 

重  

MSS-01 ― ―     1S( 30W * 200Ω) 

MSS-02 ― ―     1S( 60W * 150Ω) 

MSS-04 1S( 60W * 100Ω)     1S( 60W * 100Ω)     1S(100W * 100Ω) 

MSS-08 1S( 60W * 100Ω)     1S(100W * 100Ω)     1S(200W * 100Ω) 

MS-15 1S(100W * 100Ω)     1S(200W *  50Ω)     2P(200W * 100Ω) 

MS-22 1S(100W * 100Ω)     1S(200W *  50Ω)     2P(200W * 100Ω) 

MS-37 1S(200W *  50Ω) 2P(200W * 100Ω)1S(600W *  22Ω) 2S(600W *13Ω)3P3S(200W *13Ω) 

MS-55 2P(200W *100Ω) 1S(600W *22Ω) 2S(600W *13Ω) 3P3S(200W *13Ω) 2P2S(600W*22Ω) 

MS-75 2P(200W *100Ω) 1S(600W *22Ω) 2S(600W *13Ω) 3P3S(200W *13Ω) 2P2S(600W*22Ω)3P3S(400W * 13Ω) 

MS-110 1S(600W *13Ω) 2P(600W *22Ω) 2P2S(600W *13Ω) 4P2S(600W*22Ω) 

MS-150 1S(600W *13Ω) 2P(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 6P2S(300W *13Ω) 4P2S(600W*13Ω)6P2S(600W *13Ω) 

MS-220 1S(600W *13Ω) 2P(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 4P2S(600W *13Ω) 5P2S(600W*13Ω)8P2S(600W *13Ω) 

MS-300 1S(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 4P2S(600W*13Ω)6P2S(600W *13Ω) 8P2S(600W*13Ω)10P2S(600W*13Ω) 

MS-370 1S(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 4P2S(600W*13Ω)6P2S(600W *13Ω) 8P2S(600W*13Ω)10P2S(600W *13Ω) 

MS-450 1S(600W *13Ω)4P2S(600W*13Ω) 5P2S(600W*13Ω)8P2S(600W *13Ω)  10P2S(600W *13Ω) 

MS-550 1S(600W *13Ω)4P2S(600W*13Ω) 5P2S(600W*13Ω)8P2S(600W *13Ω)  10P2S(600W *13Ω) 

 

 
 ）３Ｐ２Ｓ：（３병 ＊２시리                ） 
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７.  특   주  
 

７－１  시간 격에  
       라고   동 ( 도 동 )  MS－SERVO MS 시리 , 보 운  경우, 사   

 시간 격에 맞 어,  (  )  택 니다. 

       에  다 과 같   들  습니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 ７－２  가  시간과 감 시간 

  ■  가  시간  래 식과 같습니다. 
 
 
 
 

        ∑ GD2   ：  ＋ ( 산)  것 보고 차 과 (Kg·m) 

        Δ N    ：   도차 (N1－N2) (rpm) 

        TM    ：가 시 크 (Kgf·m) 

, 가  시간  짧게 고 싶  , 상 식보다 TM  크게  가 습니다. 

       TM  크게  것   량 업  미 ,  경우 MS－SERVO 

        량도 라갈 가 습니다. 

 

  ■  감 시간  래 식과 같습니다. 
 
 
 
 

        ∑ GD2   ：  ＋ ( 산)  것 보고 차 과 (Kg·m) 

        Δ N    ：   도차 (N1－N2) (rpm) 

        TB    ：브 크 크 ≒ 격 크 × α (Kgf·m)(주 1) 

        TL    ： 산  크 (Kgf·m)  

(1)  생  사 지  경우 ,α=0. 2 

(2) 감 시간  짧게 고 싶  경우  에 생  니다. 

(3) 감 시  생 에 지가 MS－SERVO  직  에 귀 , 내  에 

 ( ) 에, 감 시간  짧  ,  허   지 게 

MS－SERVO  보  에 , 과  여  니다. 

 

 ７－３  에  
     량과 크·  계식  차식  니다. 

    NTmWatt ´´= 027.1      

         Ｗatt： 출력 량（watt） 

         Ｔｍ ： 출력 크（Ｋg・m） 

          Ｎ ： 전수（rpm） 

 

  전폐  전폐  전폐  

조  

   

시간정격 

 

저  

 

 고  

７５％정격 

연 정격 

연 정출력특  

１５ 정격 

 ３０ 정격 

 ３０ 정격 

연 정격 

연 정격 

연 정출력특  

비고  

  

３０ 정격＝50%ED 

１５ 정격＝25%ED 

연 격  경우  

 1  업 

 

 원  별 원 

 

ＩＭ 

엔  

ＩＭ 

엔  

ＩＭ 

엔  

 

ｔａ ＝ 
３７５×（ＴＭ－ＴＬ） 

∑ ＧＤ２× Δ Ｎ 
 

ｔｂ ＝ 
３７５×（ＴＢ＋ＴＬ） 

∑ ＧＤ２× Δ Ｎ 
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 ７－４  50/60 Hz  어 운  경우  주  
       상  주  50  60 Hz  운 도  계 고  에, 60 Hz  어 운  

경우에 ,  계  강도, 진동, 어링  등에 주  가 습니다. 래 에 고  운 시  

트러블  원 과 책  타냅니다. 

      격 도  어 사  경우에 , 허  고   커에  주 . 

     특 ,   경우, 커 링  등도 같  트러블  상  ( ) 에 주 가 니다. 

 

 

 

 
 
 

 

 

 

 

 

７－５    MS－SERVO  운  경우 
   에 MS－SERVO MS 시리   경우, 래  같  에  주 . 

  1)  어  운  경우 , 리 엔   직결  상태에  주 . 

     (  어  천 엔  사 ：  2500 PPR, 라  드라  , 비 ) 

  2) 리 엔   경우, 심지 차 가 없게  주 . (엔   참 ) 

  3) 리 엔   니다. 달 에 격  주지 게  주 . 

  4) 리 엔   니다. 진, 울, 등  가 없게  주 . 

경우에 라  엔  커  착  검  주 . 

 

７－６  MS－SERVO   우 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  상 원     책 

체  계  강도 

(특 2 극 고 운  

 주   다. ) 

원심  

각  언 란  

커에 허   내  것  , 

 그것  어  경우   동  다. 

진동 가 각  언 란   ( , 커 링 포 다)  

다 믹 런  . 

공진,  생  주  동  각   

착  고  진동  근 
착  강도, 강  변경에  고  진동   

주 보다 게 다. 

 가 냉각   , 타냉각 식에  변경. 

 

MITY 량  리 

상 

 ( 계계, 운  ) 

 크  산  

  MITY 량  가  

 트(J=GD2/4) 산  

생   

 열 량  검  

가  크  검  

감  크  검  

시동 크  검  
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7－7 삼상  도 동  격  사  

 

 (1) 격  사  

    시간 격：연  보  식： 폐  채 주  도：0~40℃ 

    주  습도：90%   (단 결 가 없  것) 

    격 ：200V 50/60 Hz, 220 V 60Hz 

    도 상승 도： E ··75℃   B ··80℃   F ··100℃ 

    거 규격： ··다리  JEM1400, JIS C 4210 

              랜지  JEM1401 

          특 ··JIS C 4210 

          ··JIS C 4004, JEC-37 

 

극  4 pole  경우  격사  래  같 에 타냅니다. 

 

정격출력 kw 0.2 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 

정격 크 
N･m 1.11 2.23 4.17 8.33 12.3 20.8 30.0 40.7 60.3 81.8 

Kgf･m 0.113 0.228 0.425 0.85 1.25 2.12 3.06 4.15 6.15 8.35 

정격전류 A(rms) 1.1 1.9 3.3 6.2 8.5 14 20 27 40 53 

정격 전  r/min 1720 1710 1720 1720 1710 1700 1750 1760 1740 1750 

최 전  r/min 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 

 (JM) 

(=GD２
Ｍ /4) 

gf･cm･s２ 5.1 15.3 28.6 71 92 143 306 408 510 816 

kg･m２ 0.0005 0.0015 0.0028 0.007 0.009 0.014 0.03 0.04 0.05 0.08 

정격ﾊﾟﾜｰﾚｲﾄ kw/s 2.45 3.33 6.19 9.97 16.6 30.8 30.0 41.4 72.7 84.3 

절연등   E E E E E E B B B B 

 

*1 도 동 에  커  지 습니다만, 특  상  다  경우가 습니다. 

    ·   시트등   참고 후 라미    주 . 

*2 엔   직결에  달  주 . 

*3 엔 에 , 엔  료  참  주 . 

  

격  kw 7.5 11 15 18 22 30 37 45 55 

정격 크 
N･m 40.7 60.3 81.8 101 121 165 202 245 300 

Kgf･m 4.15 6.15 8.35 10.3 12.3 16.8 20.6 25.0 30.6 

정격전류 A(rms) 27 40 53 66 77 104 133 159 190 

정격 전  r/min 1760 1740 1750 1750 1740 1740 1750 1750 1750 

최 전  r/min 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 

 (JM) 

(=GD２
Ｍ /4) 

gf･cm･s２ 408 510 816 1430 1630 2250 2860 3260 4900 

kg･m２ 0.04 0.05 0.08 0.14 0.16 0.22 0.28 0.32 0.48 

정격ﾊﾟﾜｰﾚｲﾄ Kw/s 41.4 72.7 84.3 72.7 91.0 123 145 188 187 

절연등   B B B B B F F F F 
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 (2) 크-  도 특  ( 폐  4 pole) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

VEA-22 

 
VEA-37 

 

VEA-55 

 

VEA-75 

 

VEAS-08 

 

C 

 

0 

 

20 

 

40 

 

60 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=20.5N･m 

 (2.10kgf･m) 

×10３rpm 

0 

 

12 

 

24 

 

36 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=12.2N･m 

 (1.25kgf･m) 

×10３rpm  

0 

 

40 

 

80 

 

120 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=40.7N･m 

 (4.15kgf･m) 

×10３rpm 

0 

 

30 

 

60 

 

90 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=30.0N･m 

 (3.06kgf･m) 

×10３rpm 

×10３rpm 

 

0 

 

1 

 

2 

 

3 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=1.1N･m 

 (0.113kgf･m) 

 

VEAS-02 

 

0 

 

2 

 

4 

 

6 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=2.2N･m 

 (0.228kgf･m) 

 

VEAS-04 

×10３rpm 

N･m 

 

8 

0 

24 

 

VEA-15 

 

B 

 
A 

 

16 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

TM=8.3N･m 

 (0.85kgf･m) 

 

×10３rpm 

 

 

0 

 

4 

 

8 

 

12 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=4.1N･m 

 (0.42kgf･m) 

 

×10３rpm  

Ｂ ：단시간( 복) 사   Ｃ ： 간 사   Ａ ：연  사   
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Ｂ ：단시간( 복) 사   Ｃ ： 간 사   Ａ ：연  사   

×10３rpm 

VEA-150 

 

0 

 

80 

 

160 

 

240 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=81.8N･m 

 (8.35kgf･m) 

×10３rpm 

VEA-110 

 

0 

 

60 

 

120 

 

180 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=60.3N･m 

 (6.15kgf･m) 

 

VEA-300 

 

0 

 

160 

 

320 

 

480 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=165 N･m 

 (16.8kgf･m) 

 

VEA-220 

 

0 

 

120 

 

240 

 

360 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=121N･m 

 (12.3kgf･m) 

×10３rpm ×10３rpm 

 
VEA-370 

 

×10３rpm 

0 

 

200 

 

400 

 

600 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N･m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=220N･m 

 (20.6kgf･m) 

0 

240 

480 

720 

0 1.8 

 

3.6 

 

N･m 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=245N･m 

 (25.0kgf･m) 

×10３rpm 

VEA-450 

 

×10３rpm 

 

0 

300 

600 

900 

0 1.8 3.6 

 

N･m 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=300 N･m 

 (30.6kgf･m) 

VEA-550 
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８． MS－SERVO  트러블  

 

８－１  MS－SERVO   

    MS－SERVO  , 크게 어, CPU , 드라 , 원 , 워 가 고 습니다. 

5－1 도에 그  타냅니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
5－1 도 MS－SERVO 도 

 

  8-1-1 CPU  

        MS－SERVO  컨트  맡 , 뇌 니다. 

        VEA 시리 ···32 bit 커  마 크 컴퓨  탑재  고  CPU 니다. 

        시리 , 당사 리지   언어 「QMCL」  사 , 간단  트 그램  

 움직  게 컨트   가 습니다. 

        CPU ,   그  등,   도 울러 가지고 습니다. , 

PC  통신 도 어, 보다 어  간단 게 실시   습니다. 

  8-1-2 드라  

        드라 , CPU  지 , 워 에게  역  고 습니다. CPU  신 , 

드라 브 (photo-coupler)에 , 연 달 니다. , 드라 , MS－SERVO  보  

검  도 갖 고 어 드웨어  보  실시 고 습니다. 

  8-1-3 원  

      MS－SERVO  어  원 ,   , 간  여러 가지  원 사 에 

 습니다. 

       원 , 에 계  트랜  사 , 어  울러, 

       매우  원  고 습니다. ( 재 AC200V 사 만, AC400V 사  개 니다. 

  8-1-4 워  

      MS－SERVO  동  에 당 니다. 

      CPU 보다  신 , 드라  거쳐 워 에 달 니다. 여 , 워트랜지 가 

어 에   공 니다. 

      MS－SERVO  시리 에 , 워트랜지  다   사 고 습니다. 

       VEAS－01~08···DIP－IPM  사  

       VEA－15~550···IPM  사  

       , 워 에 , 생 동시에 생  에 지    , 생 트랜지 (GTR)가 

어, 생 가 고 습니다. 

 

 

INPUT 

R 

S 

T 

CONVERTER 
INVERTER 

GTR & IPM 

U 

V 
W 

S0 

P 
SWITCHING-

REGULATAR 

S･V 

  GTR 

KEYBORD 

DISPLAY 
CPU 

16bit LSI 

DRIVER 

PROTECT 

PERSONAL 

COMPUTER 
A/D etc ENC I/O EXT 

OUTPUT 

REGENERATIVE- 

RESISTER 

시퀀  etc 
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 8－2 트러블  

 

 MS－SERVO  사 에, 편  생겼  경우 , 시 운  어 체크  주 .  

 

원 시에 

MS－SERVO 가 

움직 지 다. 

( 시    없다) 

(CPU 가 RUN 지 다) 

 

 

 

 

 

 운   

  없다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

가 지 다. 

 

 

 

 

 

 

Q. 사  그  원  고 

습니 . 

Q. CPU  빨강  LED 가 등 고 

습니 . 

Q. 사  그  그램  트 고 

습니 . 

Q. DIS/KEY  연결 가 연결 어 

습니 . 

Q. 에 상  없습니 . 

(interlock 등) 

Q.   고 습니 . 

Q.  브 크  고 

 습니 . 

Q. 계가 락 고 지 습니 . 

Q. 동   고 지 습니 . 

(interlock) 

Q.  신  상 니 . 

Q. MS－SERVO  보 가 움직 고 지 

습니 . 

Q. 시동 크가 지 습니 . 

 

Q. 라  드라  식 엔  

 고 습니 . 

 

Q. 계에 고 지 습니 . 

Q. 런등  리 트  고 지 

 습니 . 

Q. 시  크가 지 

 습니 . 

Q.  어시, 엔   

 상 니 . 

Q. 다. 

 

A. 원  다. 

A. 원  상. 

A. CPU  드 상. 

A. 그램  트 다. 

 

A. 연결  다. 

 

A.  체크. 

 

 

A.  체크. 

A. 브 크  개 다. 

A. I/O  체크. 

A. 락  개 다. 

A.  에 돌린다. 

 

A.  체크 

A. 보  원  찾 내고 책 다. 

 

A. 라미  에  크  

 린다. 

 

A. 엔  다. 

 

A. 맞지 게 다. 

A. 동   재검  다. 

 

A. 크   다. 

 

A. 엔   체크 

 

A. 재복귀 

  

 
  O·C(과 ) 검  

 워트랜지  과 에   보 니다. 

 O·C  검 시, DISPLAY 에 Er－0 or ER－1  에러 지  보냅니다. , 드라  에 

  LED 도 동시에 등 니다. 복귀  , 원  재 지, CPU  

리 트  실시 니다. 

           O·C  복  생시키  것 , 워트랜지  열  러, 고  원  니다. 원  

, 책  주 . 

 O·C 검  원  다 과 같   습니다. 

 1.  크    클  

           2. 가  갑 러운  

 3. 계  가 클  

 4.  연    

 5.   

 6. 드 상시 

재복귀    없다. 

 

 

Q. 원  재 도 어 지 

다. 

Q. Er－0  시  복귀   없다. 

 

Q. Er－2  시  복귀   없다. 

A. CPU  LED , DIS 가 사라  

후에 재 다. 

A. 드 량. 

A. O·H  에 냉각  복귀 다. 

A. 드 량. 
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 O·C 가 생 , 복귀    없  경우 , MS－SERVO  드 상  우 가 습니다. 그  

사  지 못 고, 처, 폐사 지 연락  주십시 . 

 

O·V(과 ) 검  

        워트랜지 , 그  워  내  보  니다. 

O·V  생시, DISPLAY에 Er－2 or ER－3  시  냅니다. , 드라   색  LED가 

등 니다. 복귀 , 원  재 가, CPU  리 트  니다. 

 O·V  생  주  다  원  생 니다. 

       1. 감  갑 러운  

       2. 동  복(가 · 지)  많  경우 

  3. 감 리고 등과 같  생 에 지가 많  경우 

 

       책  다   들  습니다. 

      1. 감  만 게 다. 

      2. 생  달 , 에 지  다. 

  3. 생  값  게 다. 

 

 생  다  경우 , 생 트랜지  허   지 게  주 . 

 , 생 동  복 빈도에 라 , 열  많  경우가  에,  ( 트 )  

에 주  주십시 . 

 

 〔W〕=( 에 리  )  2 승〔A〕* 〔Ω〕 
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９．  보 · 검 

 ９－１  보 · 검  
   MS－SERVO , IC, , , 트랜지 등    시  , 많  에  어 습니다. 

러  ,  것  니고, 상  사 에 도 매  변  고, 고  원    

습니다. 거 , 보 · 검  , 편  징  견, 거 , 열    내 연  지   

꾸  등, 고  미리 막  가 습니다. 

   간단  검 사 , 8－1 에 타냅니다. 

   폐사에 , 든 MS－SERVO 에 , 님  망에 ,  실시 고  에 상담  주십시 . 

8－1  보 · 검  

 

검 개  

 

검  

 

 검  사  

 

주  경 

  

원  

 

주  도·습도· 진·가 ·  미 트등   

주  

 

 

결  뜻  없 가 

각 에 과열·변색  가 

내  청  

블 내  ( ) 등에 곡 · 그러짐  없 가 

블  복·V  ·열 ·변색같  건 없 가 

단  상·  사 상태 

  ·  상태·  변 (   5 ) 

택  

릴 ·타  

동  상태· 사  짐·타  시간 · 상  

 연 복  ·변색 단 ·단   

어  

  I/O·엔 등  동   

키보드 시 키보드  동 ·    

시 상태·얼룩 

린트   · ·변색· ·탈락  없 가 

에 가 짐 

연결 ·리드  · 짐 

질·  미 트등  착 

CPU  
리 리 지：통상 3.0~3.3 V(2.8 V  경우 ·   5 ) 

닉 드 지：통상 3.6~4.0 V(3.4 V  경우 ·   5 ) 

냉각 계통 
· 열  · 상 ·진동·달고 짐· 지  청  

통상 2~4 에  

 

９－２ 트러블  과 지책 
사    경에 라 , MS－SERVO 가, 동  고  키   어 

그 원  거   책   가 습니다. 

 Ａ．   ：  주 에 원  ( ), 사  원 라  통  가 , 

동  주   습니다. 책 , 다 과 같  것  습니다. 

  ａ．릴 · 택 ·· 어 에 지 킬러  어 개폐 지  억 다. 

ｂ．  신 ··  짧게 , 동 과  리 니다. 드(shield)  등 지   경우 , 그 블  

사 니다. (엔 ·통신 등) 

  ｃ． 지·· 드시 지  ,  뿐(만큼)  다  동 과  다  지극  마  것 람직 니다 

  ｄ． 원·· 원 라 에  달    지 니다. 

 Ｂ．  경 ： MS－SERVO    ,  경에도 주 가 니다. 

  ａ．진동·· 에 계  트  주므 , 진동 고 등  진 책  니다. 

  ｂ． 식 가 · 진··  식   량  키므 , 진 책 , 폐식  어 등  니다. 

  ｃ． 도··    신뢰 에 크게  주어, 특  도체 ,  연결 니다. 

Ｃ．라   ： MS－SERVO ,   고  에, 지극   주   생 , 

라 등에  주   습니다.   사  원 라  도에  , 

다 과 같  책  습니다. 

   a. 동 과 라 등   리 , 원 계통  니다. 

   b. MS－SERVO  철  에 들어갈  어 그 상 에 지  습니다. 

   c. 동    , 지  니다. 

   d. MS－SERVO  차 에  삽 니다. 

    ※ 에 , 폐사에 상담  주십시 . 
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  D.  연        열   에 , 에  ,   연 열  키  

 습니다.  검 ,  연 진단  실시 , 연 열   견  

주 . 연 , 드시,  체  주 . MS－SERVO   채  

, 고 ·  원  니다. 

  

 ９－３  MS－SERVO VEA 시리  보   람 

 

보   람(에러 시 람) 
 

보   

 

에러 시 

 

내    

과  보  

 보  

과열 보  

어  

Ｅｒ－０ 

 

~MSS－08： 워 도체(IPM) 내  보   

MS－15~：  검  

에  「  가  과 」  에러  검 , Er－0  시, 

마 티    지.  동 동  지. 

과  보  
Ｅｒ－１ 

「  가 」  과  에러  검 , ER－1  시. 

 리 런 지. 워 도체 · 어 원 량등 

과  보  
Ｅｒ－２ 

「  감 시」  생 에 지에  내   과 가 ( ), 

보  가 동 , 마 티    지.  동동  지. 

과  보  

 or 

 AS-IPM 드   

  못  

Ｅｒ－３ 

1) 「  감 시」  내   과 가 ( ), 보  가 

동 , 마 티    지.  동동  지. 

2) 시  라미  No. 15 가 못 어  경우,  에러가 

생 니다. 

연산 산 에러 Ｅｒ－７ 0  산  경우  에러 

트랩 에러 

 or OS 변경 
Ｅｒ－８ 

1) 계어 미 · 에  CPU－RUN  경우  에러 

2) OS  갱신시, 첫  상시에게만 시. 가  

시계 

 타 마 
Ｅｒ－９ 

타   브루틴  계어 브루틴  리  에 도달 지  

경우에 Er－9  시.  동 동  지. 

엔  결상 Ｅｒ－１０ 엔  신 가 운트 지 다. 

드 Ｅｒ－１１ 시  라미  에  드 검  

엔  역상 
Ｅｒ－１２ 

엔  상  상 과  

   지 , 엔  운트 가 업 운트 

 원 에러 
Ｅｒ－１３ 

  원  공  없  OR 미  

CPU  5 V 원·쇼트 (5VCOM)  못 연결 

그램 시에 

생  에러 
Er-70～Er-73 

주변 (  리  PROM)에  에러 

 

그램상  

에러 

 

Er-80～ 

Er-91 

 

Er-86: 그램  에 0 ~9  가 다. 

Er-87:10 진 에 16 진  A~F 가 재 고 다. 

Er-90: 브루틴  그램  리   없다. 

Er-91: 그램  리  처가 없다. 

라 타 

시  에러 
Er-92～Er-96 

 ·시리얼   브루틴 에러 

PWM 드 변경 

 ( ) 
Ｅｒ－Ｐｏ 

시  라미  No. 16 PWM 드 변경 후, 그램 실  

그러 , 첫 만 시. 재차 JOB  CR  그램 실  

 

 ■에러 리 트  , 다   습니다. 

   1) 1 차 원  재  

   2)  신 (C4, C5, C6)에  리 트  (시  라 타 No. 96 에  ※) 

       ※  것  「VEA 타   라미 편」  참  주십시 . 
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９－４  보상 간에  

MS SERVO  보상 간 ,  1 간 니다. 

 

 

９－５  보  등   에  

 

  MS SERVO  워 도체  시  다   보다 어 습니다. 

다 에 주  에 ,  재료  에 질등에 , 경 에  특  열 가 

 생 니다. MS SERVO   ·고   에,  보  ,  

 실시  가 습니다. 

 

9-5-1． 냉각  

      

   주  도체 등  열  냉각   사 고  냉각  어링   

주  도· 지 그  경 건에 니다만, 2~4 만 시간  어 습니다. 라  

  연  운 고  에  통상 2~4 에 1  주 에 냉각  마다,  실시  가 

습니다. , 검시에 상 · 상 진동  견  경우   시  다리지 고 시에 

 가 습니다. 

 

9-5-2． 평  ·고주   

 

   주  직 에 평  량  루미   가 사 고 습니다. 

   드라  ·  원  등에도 고주   사 고 습니다. 

   루미   , 내 에  ( )  사 고  에, MS SERVO  

통상  사  건에  드시 루미    특  매  변  니다. 주  

도·통  건에 ,    도에  경  열  도가 크게  

습니다만, 공  통상  경 건  사 고  경우  5 에  게 

니다. 

    열  간  경계   진  에, 검 간   1 에 1  

검  

  가 주 . 검 사   단  

   ①  상태：  ·  상  · 창 

   ②  상태： 에 띈 만곡, 극단  균열 

③  폭  상태：    것·  개변 동  것 

④ 그  ·   가고·변색· 락   등 니다. 

 

9-5-3. 업 리(CPU ) 

 

  리 업  리  리 보탄 지  사 고 어, 통상 3. 0~3. 3 V  타냅니다. 

 5~7 , 2. 8 V  경우 , 리가 열  고 어  니다.  

지  식  닙니다. 

 

※ MS 타  CPU (V3E840)에 , 리   식 니 드 벳 리  사 고 습니다. 

원 OFF 시에 통상 3. 6~4. 0 V  타냅니다. 통상  5~7 , 3. 4 V  경우  

리가 열  고 어  니다. 

간 원  지  경우  2~3 개월 마다 24 시간 도 원   주 . 
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１０． MS SERVO  트웨어에  
 

１０－１ 트웨어  개  

  MS ＳＥＲＶＯ  트웨어 , 

  ①   시 (OS)과 ②  그램(QMCL)  어 습니다. 

  MS SERVO   운  주  ( 에) ,   운  사 에 맞 었다 

 그램 , MS SERVO 내  그램 에리어(ROM  RAM)에 

 주시  것  니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  ①   시 (OS)에 , QMCL 그램  역 , 시 라 

미 에 근거 ,  드라 브   어  실시 니다. 

    

 ②  그램 , PC  QMCL 언어에  짜여진  그램 ,  

컴 러 시 에  계어  고쳐, MS SERVO 내  그램 에리어에 드 

니다. 그램 에리어 , ROM0·ROM1·ROM2(  1023 )  RAM 

(420 )( )가 습니다. PC   RS232C  사 니다. 

그램 에리어  택 , CPU  쇼트 (S0, S1)에  실시 니다. 

그램  실  개시 , 다  2 개   습니다. 

   1) 동 타트·······시  라미  No. 92 에“6413”  트 다. 

                   (시  라미    참  주 . ) 

   2) 키 에  실  개시···JOB  XX  CR (XX  그램 ) 

    RAM 에리어에 그램   경우 , MS SERVO   키  

      가 니다. 

 

  ③ QMCL   그램 , PC  에  트  니다. 

     원시  (extension)에“***. S”  니다. 

    다 에, 폐사 비 “QMCL SYSTEMS2002”  트  컴  , Q  

   “***. Q”가 니다.  Q  동 트 “ 그램 신”에 , MS 

    에 RS232C  신 니다.   MS , 다    니다 

 

    에 , 그램  RAM 에리어에  니다. 

   RAM 상  그램  ROM   폐사  래시 라 “FLASH－A－QM” 

   ( )  사 니다. 

 

１０－２  MS SERVO  운  드(  어  V/F 어） 

 

    MS SERVO  2 개  운  드  가지고 습니다. 1 개  고 ·고  보 운  

   실시   어 식에 ,    직결  엔   지  V/F 식   

    식  어 니다. 운  드  택  시  라미  No. 16  실시 니다. 

 

제어방식 시  라미  

 No.１６ 

 직결 

엔  

 결  

엔  

 어 ３   사  가 

V/F 어 ２  필 없  사  가 

 

  

시 (OS) 

시  

라미  
 드라 브 

QMCL 
그램 

 

라미  

 그램 

 어 etc 

O P T 

I O N 
Ｆ 

 
CR 
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１０－３ MS SERVO  운   

      （  어  경우） 

 

  １）  단 에 원 · ·어드  

     생  니다. 

 ２） 엔  니다. 엔  커  

    연결  CPU  ENC1 에 니다. 

    （ 료 엔   연결  사  그림 참  ） 

  ３） 엔   운트 가   

운트업  것  니다 。 

   ■ 운트    다 과 같습니다。 

    ①    다.  에 고  U·V·W 단  MS 단  

       U·V·W   ,  에   시계   니다. 

② MS  원  습니다. 

  시가 과 같  니다.（에 ） 

     

     ③ 시  라미  어냅니다. 

 

 

                  No.０만 시 니다。 

     ④ DATA 키  엔 타 운트  시 

 

            （돗트포  쪽  동 ） 

 

     ⑤   1   시킨다. 

        2500 PPR  엔 타  경우   

10000  운트 업 니다. 

 

     ⑥  역  1   시킨다. 

        2500 PPR  엔 타  경우   

10000  운트 다운 니다。 
 

     ⑦ 시  라미  료시킵니다. 

 

            （돗트 포  쪽  동 ） 

 

 

            （에 드  돌 다） 

 

 

 

  ４） 엔   운트 가   운트다운  , 엔  A, B 상  

     상  꿔 습니다. 

    ① MS 1 차 원  OFF 다. 

    ② 엔  A＋  A－  꿔 다. 

 A＋  B＋  A－  B－  꿔 습니다. 

   ■ ,   착  계 ,    변경  경우도, 거 에 맞 어 

      엔  상  꿔 어 주 。 

 

５）  운  라미   

      운 에 드시  가  라미  래  같 에 타냅니다. 

    （１） 시  라미  No. 71  엔  보 ［※  라미 ］ 

          엔  보  ＝
수엔코더의

극수모터의

PPR 

) (500000´
 

            ) 극  4pole, 엔 타  2500 PPR  경우 No. 71=800 

Ｅ Ｒ Ｓ Ｔ Ｕ Ｖ Ｅ S0 Ｎ Ｐ 

ＩＭ 어  단  ３상２００Ｖ 

 ５０／６０Ｈ

ｚ 

생저항 

３상 타 

동력 단 배  

DATA 

MONI 

T O R １ 

 

CR 

ADR 

E N D 
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     （２） 시  라 타 No. 15  AS－IPM 드  MS  에  가 

다 니다。 

 

 

 

 

 

     （３） 시스템 파라메타Ｎｏ.１６のＰＷＭモードは、制御方式を選択します。 

 

 

 

 

 
 

             ※2 nd 엔  사  OS230(9 BF) 후 No. 16=3   

 

  ６）  시운   그램(RAM 에리어에 등 ) 

        운  그램    타   타냅니다. 

       그램 ,  라미  No. 0(＄FE50)에  (1/100 Hz 단 )  지  

주   운  그램 니다。 

① 에  드               행수 

그램 편집 드  니다. 

 

 

 

     ② 래 같  그램 계어  습니다.각  마지막에   키  러 주 . 

        CR 키  그램 등 어 다   시 니다.       

               ＱＭＣＬ      행수  계어 

        ０행       CALL  $460            000  F7CF0460   ；시 라 타 언 

        １행       SEVCC=1               001  EFD001    ； 전 ON 

        ２행  L00  DPEEK  HZP  $FE50     002  DEE1CFFE50  ；User PARA No.0⇒HZP 

        ３행       JMP  L00              003  F102 

       마지막에    키  니다. (에  드에 돌 니다.) 

 

  ７）  운   

① 에  드  그램  실 니다. 

 

                 시 라 타 시 

 

                 라 타 시 

 

                 드 (No.0) 

                 돗트 포  동 

 

     ②  다.（  돌린다.） 

       ）４Hz  경우 ··400  트 

 

                   （   ） 

                 키   에 

                주  니다. 

     ③  지 , 에  드에 돌 다。 

 

 

 

               （에 드에 돌 다） 

No.１５   종  

 ０ MS－１５～   

 １ （MS―０１～－０８）  

 ２ MSＳ－０１～－０８ 신  

No.１６    

 ０  어( 리어 주  15 KHz) 

 ２ 루  어(  식)(V/F) 

 ３ 워  어( 리어 주  10 KHz) 

Ｆ CR 

CR 

CR 

MONI 

T O R 

DATA 

S T O R 

L.CLR 

４ ０ 

０ 

 

S T O R 

L.CLR 

JOB 

０ 

END 

END 
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  ８）   신 (C4, C5, C6)  체크 다. 

①  라미  드  어냅니다。 

 

 

 

     ②  시 드 “A”키에  1  니다。 

             （ 시 드 1=  시 ） 

             （ 시  Hex 시 ） 

 

    

     ③  ) C4  D7, D1 만 ON  경우 

 

 

④  ) C4  D7, D6, D3, D1 

만 ON  경우 

     ⑤  라미  료 , 

에  드에 돌 다.        키 

 

  ９）   신 (C0, C1)  강  OUT 시, 

    브 크  릴  동  체크  실시 다. 

      ① 에  드 ,  C0  D0  

         OUT 다。 

 

 

                 

      ②   C0  D7  OUT 다. 

 

 

 

      ③   C0  D0  OFF 다. 

 

 

 

④ C0  D0~D7 지 8 비트. 각 비트  10 진  키 니다。 

복  비트  경우  계  키 니다。 

           

 

   

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ｄ０ Ｄ１ Ｄ２ Ｄ３ Ｄ４ Ｄ５ Ｄ６ Ｄ７ 
  １   ２   ４   ８  １６  ３２  ６４ １２８ 

MONI 

T O R ２ 

 

CR 

Ａ 

 Ｃ６   Ｃ５    Ｃ４ 

END 

Ｃ ０ １ CR 

Ｃ ０ 

 

０ 

 
CR 

Ｃ 

 
０ 

 
１ 

 
CR ２ 

 

８ 

 

PC  MS SEROV  시리얼 통신에 

 

RS 

232C 

판 

MS- 

SERVO 

 RS232C  사 . 
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１０－４   그램 에  

   PC  트  편집 ( ： 마루, etc)  사 , QMCL 언어   그램 

    니다. 여 에  마루 에 (사  가  어웨어)  사   

 말 니다. QMCL 언어에 , 료“QMCL ”  참  주십시 . 

 １） 력방법 

   쪽에 쓴 것과 같게 . 

  

 ①ＱＭＣＬ어   각 니다 

 

② 열에”;”가   트  

니다. 

트  각  사   다 

 , 본  에 다”;” 후  

트가 니다。 

 

③ 열에 쓰여진  라 （  

） 니다。라  열  

  4  상 마  주 . 

  라 , 본  5 째 후가 

니다. 

 

④ 그램본 내에 , 각  사  

 지 말  주 . 각   키 

 도 사 지 말  주 . 

 

⑤ 그램 본 내에 , Tab 키  사  

  지 말  주 . 

 

 

 

 

 

 ⑥ 그램 본  마지막 에 그램 

  본  열에 맞 어”END”   

   주 . 

  ”END”가 없  컴 시에 

  에러가 생 , 계   없습니다. 

 

 

 

 

 

 ２）  그램  보  

    그램  보 니다.  경우 (extension)에“**. S”  여 보 니다.     

 

 

  것 ,  그램   료 습니다. 

   후, 트웨어  포트 시 “QMCL System2002 ｖer1. 01”에  

  컴  , MS 에 그램  니다. 
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 １０－５ 트웨어  포트 시  “ＱＭＣＬ Ｓｙｓｔｅｍ２００２ ｖｅｒ１．０１” 

 

 １）  QMCL 그램  MS 에  다운 드 지  우  타냅니다. 

 (1)  PC  사 , 트  편집  QMCL 언어   그램  다. 

     (extension) “***. S”  주 . 

(”10-   그램  에 “  참  주십시 . ) 

  (2)  “QMCL System2002 ｖer1. 01”  사 , 

① 컴  튼  클릭 , 

원시  택, 컴  

 실 니다. 

 컴  료 , 

“***. Q” 과 

“***. LIS”  

 니다. 

② 그램 신   클릭 , 

 Q  택 니다. 

다 에, MS    

신 비  , 

           

 

 니다。 

  MS  시  등 

③그 후‘  신  개시＇  

“ ”  클릭 , 신  실 니다. 

신 료 , 시가 니다. 그램  

MS  RAM 에  었습니다. 

 

２） MS  RAM 상  그램  PC 에 

거 어들여,  보  지  

우  타냅니다. 

① 그램 신  클릭 , 그램  보   지  후, 신   

지 니다. 

   ②  다 에, MS    신 비  、           ( )  니다. 

  MS  시  등 니다. 

③  그 후‘  신  타트＇ “ ”  클릭 , 신  실 니다. 

     신 료 , 시가 니다.  , 지   Q  니다. 

④  신  Q ,  그램   ,  클릭 , 

라 에 사  벳  지 ,‘  개시＇  클릭 니다. 

료   그램“**. S”가 고 습니다. 

 

 ３）  MS  시  라미 (RAM 에리어)  PC 보다, READ/WRITE 다. 

   시  라미  140  클릭 , 에 라  주 . 라미  

 에 보 ,  독    습니다. 

※시  라미 , OS  에  달라, 140(2001.4 월) 후가 상  니다. 

    OS9B0~090  경우  시  라미  9B0  클릭  주 . 

  

４） MS   라미 (RAM 에리어)  PC 보다, READ/WRITE 다. 

    라미  클릭 , 에 라  주 . 라미   

에 보 ,  독    습니다. 

   ※  라미 에 , OS9B0 후(48 ,  지＄FE50) 니다. 

 

 ５） “QMCL System2002 ｖer1. 01”  헬  Ｆ１  러 주 . 

 

 

O P T 

I O N 
Ｆ 

 
CR 

O P T 

I O N 
Ｆ 

 
CR 
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１０－６  Q 과 LIST  실  

 

 그램  컴  ( ) 

   Q 과 LIST  니다. 

   그 실  타냅니다.  

        

   １） Q (***. Q) 

      

     ■  쪽 1 째 , 실  니다. 

 

     ■  1  8 트(HEX16 )  고 

      7 트 내  에  지가“FF” 

      지만 트 니다.  

       

 

     ■   1 트 단   짝 개  트 

      고 습니다. debug 시에,  경우  

      주  주 . 

 

   ２） LIST (***. LIS) 

     ■  쪽 1 째  LIST 니다. 

     ■  쪽 2 째  실 니다. 

■  계어에   만 린트 

고 습니다. 

 

 

 

 

 

 

Q  

LIST  
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１１．시  라미    

 

１１－１ 시  라미  드   

MS－SERVO VEA 타  다  시   비 고 어, 다   가 니다. 

  (1) 어 상태  시······운  상태, 어 신  상태  시 니다. 

  (2) 라미  과 시··사 에 근거  상  운     라미 니다. 

 

１１－２ 키보드·   

MS－SERVO VEA 타  키보드    그림 11－1에 도시 니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

그림 11－1 키보드·  

S T O R 

L.CLR 
０ 

７ ８ 

Ａ 

 

９ Ｄ 

 
４ ５ ６ Ｃ 

 
１ ２ ３ Ｂ 

 
LOAD 

C L R 
Ｅ 

 

Ｆ 

 

LINE 

D E L 

DATA 

D E C 

Ｎ２ 
MONI 

T O R 

E N D 
1CHR 

I N S 
I N C 

Ｎ１ 
J O B 

ADR 

R U N 

I N S 

O P T 

I O N 

CR 

도, 어 신 등  니  

각    시 다. 

시

 

,   어 쪽  

지  타냅니다. 

도트 포 트 

시  라미  드   

 라미  드  꿉니다. 

라미   No. ( )  상 시킵니다. 

라미    경우에 

니다. 

각  운  상태  시  꿉니다. 

16 진   변경 니다. 

라미   거  

경우에 니다. 

   

리에 니다. 

  변경 니다. 

라미  드 변경 키 

시 드 변경 키 

 거 키 

라미    경우에 

니다. 

  키 

 상  키 

  키 

  키 

  키 

시리얼 통신    

통신 에러  시 니다. 

시리얼 통신 ·에러 시 

2 엔 시  도 드  

HZF  HZF2  시 니다. 

드 에러  시 니다. 

쪽에  쪽에 5 지 시 

드 에러  시 

2 엔 다  도 시 
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시  벳,   그림 11－2에 시 니다. 

 상  시  그림 11－3에 시 니다.   니다. 

 

    벳 

 ０  ６  Ａ 

 １  ７  Ｂ 

 ２  ８  Ｃ 

 ３  ９  Ｄ 

 ４  ―  Ｅ 

 ５    Ｆ 
 

그림 11－2 7 그 트(segment) LED에  , 벳  시 

 

 

１１－３ 시  라미  드  동 

 

     MS 원 ON  통상  에  드  어 , 그림 11－4  시가 니다. 

  그림 11－4  시가   , 

래  같  키   시  라미  

드가 동 니다. 

 

 

 

      그림 11－3  시가 니다. 

    , 시  라미  드  그램  운 라도   습니다. 

     경우 , 그램   에 CALL ＄460  삽 여 주십시 . 

    그램  동 고 지   시  라미  드   ＥＮＤ 키  니다. 

    그램 동 시  어 지  경우, MS－SERVO  원   

 에 그림 11－4  같  시가 니다. 그램 동 시   고 어, 

그림 11－3  같  시가  경우   시  라미  드가 동 고 습니다. 

    ,   그림 11－3  시  달리 쪽  1 리  어   경우   라미  

 드가 동 고 습니다.  경우    키  러 주 . 그림 11－3  시가 니다. 

 

    , 러  시가 없  경우,  다  경우  그램  탕  시  라미  

동   주 . 

 

１１－４   

 

１１－４－１    

  그림 11－5에 시  라미  드가 동   시  니다.  그림과 같  도트 포 트

 시가 쪽  2 리 째    시 에       습니다. 

그  에 도트 포 트가 시 고      습니다. 

 쪽  2 리 째 에 도트 포 트  시가 

  시)에 도트 포 트  쪽  

 2 리 째에 시(   )   

ＡＤＲ키  니다. , 쪽  2 리 째 

 에 도트 포 트  시(  ) 

( )  ＤＡＴＡ 키  니다. 

                            그림 11－5    시 

 

  시 

  타냅니다 

MONI 

T O R １ 

 
CR 

MONI 

T O R 

그림 11－3   

그림 11－4 에  드  시 
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그림 11－5  시  같 , 쪽  2 리 째에 닷 포 트가 시 고    키  

고 싶    니다.     시가   것  타냅니다. 

ＳＴＯＲ 키  ( ) 고    시 니다. 

   , 에 ＬＯＡＤ 키  ( )  가 니다. 

 

１１－４－２   

     닷 포 트  에  그 라미     별   습니다. 

   그림 11－6보다 그림 11－10 지 각각  시에  니다. 

    쪽  2 리 째에 닷 포 트가 시 고  (   )에   

    ＤＡＴＡ  키  니다. 

 

 

 

 
그림 11―6 10 진  4 트    시           그림 11－7 16 진  1 트    시 

 

 

 

 
 

그림 11－8 16 진  2 트    시           그림 11－9 10 진  1 트    시 

 

 그림 11－6~그림 11－10  시  같 , 

쪽  2 리 째  에  

닷 포 트가 시 고  상태 , 고  

싶    키  A~F  키  니다. 

  ,  시가                      그림 11－10 10 진  2 트   시 

 것  타냅니다. 

 ＳＴＯＲ 키  ( ) 가 고 억 니다. 

 , 에 ＬＯＡＤ 키  ( )  가 니다. 

 

１１－４－３   변  

  시,  시 어  쪽 라도↑・↓키    변 니다. 

 

１１－５ 라미   

 

＜  ＞ 

   1. MS－SERVO  원  니다. 

     그램  AUTO RUN  어, QMCL 라미  드가 니다. 

   2. 키보드   ＥＮＤ  키  니다. 

      시   ( 그램 톱  )가 시 니다. 

   3. 키보드   ＳＴＯＲ  키  니다. 

      시 고  가 사라  단에 도트 포 트( )가 시 니다. 

   4. 키보드   ＯＰＴＩＯＮ → Ａ → ＣＲ  키  계  니다. 

   5. 단에 도트 포 트가 등 ( ), ＪＯＢ → ＣＲ   키  계  니다. 

      것 , 본래  동  그램  실 니다. 

    

 



 

 

상  주  
 

 

 
· 사 시  에 취   그    독 , 고 사  주십시 . 

· MS SERVO   산업   트 러 니다. 

· MS SERVO  고  동  직   거  체에  미  우 가   

  (원  어, 공우주 , 각   등)에 사  경우  그 마다 검 가 니다. 

· 본  료 에  사   없습니다. 

· 본  고 에    비   실  상  계에    

 주십시 . 

·  공사 , 공사 격 가 주십시 . 

· 사 에   개  지 말  주 . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

！ 


