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   처음에  
 

l 본 메뉴얼은, MS SERVO를 이용하여 모터를 운전하는 경우에 운전의 예를 

기재하고 있습니다.  

l 자세한 내용은, 상세 취급 설명서를 참조하십시오. 

l 본 MS SERVO는 유도 전동기 전용 제어기 입니다. 

l 본 MS SERVO 는 취급설명서와 내장ＲＯＭ의 프로그램에 대한 설명이 

있습니다. 설명서를 참조 하십시오. 

 

 

  사용기호  
 

 위험 취급을 잘못 했을 경우, 위험한 상황이 발생 할 수 있어, 사망 또는 중상을 

입을 가능성이 있는 경우 

주의 취급을 잘못 했을 경우, 위험한 상황이 발생 할 수 있어, 장애나 경상을 

입을 가능이 있는 경우 및 물적 손해가 발생하는 겨우 

 

※ 붙임, 주의에 기재한 사항에도, 상황에 따라 위험한 결과가 발생할 가능성이 있습니다. 

중요 내용을 기재하고 있기 때문에 필히 지켜 주십시오. 가능성이 있을 경우 물적 손해가 

발생됩니다. 

 

● 금지, 강제의 그림 표시와 설명입니다. 

 

      금지  금지（하면 안되면 것）을 표시합니다. 

 

      강제  강제（반드시 해야 되는 것）을 표시합니다. 

예: 접지일 경우        표시합니다. 
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１．  각부의 명칭과 기능  

 

 

                    전면 패널 

 

 

                       

 

 

                                              위 그림은 MSB －０８ 입니다. 

 

IPCOM=DC24V (OUTPUT) 

● ALARM  

● Signal OUT1～OUT8 

        =(C0 D0～D7) 

IPCOM=DC24V (OUTPUT) 

● Signal IN1～IN12 

IN1～IN8 =(C4 D0～D7) 

   IN9～IN12=(C5 D0～D3) 

신호용 외부전원  

DC24V INPUT 

접지단자 

교류전원 

AC200V 3 상 

Induction 

 Motor 

    3 상 

외부회생저항 

Power ON CPU RUN 

Program Area 

 Select Switch  

 R0=ROM0 

R1=ROM1 

R2=ROM2 

 RAM 

First Encoder 

Vcc=DC5V 

Line Driver 

 A,A-,B,B-,Z,Z- 

Secand Encoder 

Vcc=DC5V 

Line Driver 

A,A-,B,B-,Z,Z- 

Display 

 Error Code 

RS422 

RS232C 

Flash Writer 

PFP=DC5V 

● VCPWM  

● AD0=DC0V～5V INPUT 

●  DA 2ch DC0V ～ 5V 



２． 단자설명  

２－１）주회로（접지･전원・모터・회생저항）단자 

       Ｅ ：     접지단자 

       Ｌ１：―― 

       Ｌ２：―――― ３상전원 ２００Ｖ～２３０Ｖ，５０／６０Ｈｚ(MSB TYPE) 

       Ｌ３：――    ｏｒ ４００Ｖ～４６０Ｖ，５０／６０Ｈｚ(MBBH TYPE) 

       Ｕ ：―― 

       Ｖ ：―――― 모터단자（ ３상유도전동기 ）  

       Ｗ ：―― 

       Ｂｒ：―― 

       Ｎ ：―――― 브레이크（ 회생저항 ） 

       Ｐ ：―― 

２－２）엔코더（ＥＮＣ１，ＥＮＣ２）단자 

      ＥＮＣ１ （인크리멘탈 방식，ＤＣ５Ｖ，Line Driver 출력） 

       ＦＺ／ ：   Ｚ－상       From Ｅｎｃｏｄｅｒ 

       ＦＺ  ：   Ｚ＋상        （Twisted Pair） 

       ＦＢ／ ：   Ｂ－상       From Ｅｎｃｏｄｅｒ 

       ＦＢ  ：   Ｂ＋상        （Twisted Pair） 

       ＦＡ／ ：   Ａ－상       From Ｅｎｃｏｄｅｒ 

       ＦＡ  ：   Ａ＋상        （Twisted Pair） 

       ０Ｖ  ：    ０Ｖ       To Ｅｎｃｏｄｅｒ  

       Ｖｃｃ ：   ＋５Ｖ 

      ＥＮＣ２ （인크리멘탈 방식，ＤＣ５Ｖ，Line Driver 출력） 

       ＳＺ／ ：   Ｚ－상       From Ｅｎｃｏｄｅｒ 

       ＳＺ  ：   Ｚ＋상        （Twisted Pair） 

       ＳＢ／ ：   Ｂ－상       From Ｅｎｃｏｄｅｒ 

       ＳＢ  ：   Ｂ＋상        （Twisted Pair） 

       ＳＡ／ ：   Ａ－상       From Ｅｎｃｏｄｅｒ 

       ＳＡ  ：   Ａ＋상        （Twisted Pair） 

       ０Ｖ  ：    ０Ｖ       To Ｅｎｃｏｄｅｒ 

       Ｖｃｃ ：   ＋５Ｖ        （Twisted Pair） 

２－３）ＳＩ・ＩＯ 단자 

       ＰＦＰ ： ＰＦＰＷＭ 

       ０Ｖ  ：    ０Ｖ 

       ＴＸＨ ： ＶＣＰＷＭ ＴＲＡＮＳ＋ 

       ＴＸＬ ： ＶＣＰＷＭ ＴＲＡＮＳ－ 

       ＲＸＨ ： ＶＣＰＷＭ ＲＥＣＥＶ＋ 

       ＲＸＬ ： ＶＣＰＷＭ ＲＥＣＥＶ－ 

       ＡＤ０ ： ＡＤ０입력 （ＤＣ０～５Ｖ）12Bit INPUT 

       ＤＡ０ ： ＤＡ０출력 （ＤＣ０～５Ｖ）8Bit OUTPUT 

       ＤＡ１ ： ＤＡ１출력 （ＤＣ０～５Ｖ）8Bit OUTPUT 



 

２－４）Ｉ／Ｏ（ＯＵＴ，ＩＮ）단자 

      ＯＵＴ 

      ＩＰＣＯＭ： Ｉ／Ｏ용 ＋ＤＣ２４Ｖ 출력   

       ＩＭＣＯＭ：  ／／   ＣＯＭ (0V) 

       ＡＬＭ  ： 알람 신호 

       ＯＵＴ１ ： 디지털 출력１ [C0 – D7] 

       ＯＵＴ２ ： 디지털 출력２ [C0 – D6] 

       ＯＵＴ３ ： 디지털 출력３ [C0 – D5] 

       ＯＵＴ４ ： 디지털 출력４ [C0 - D4] 

       ＯＵＴ５ ： 디지털 출력５ [C0 – D3] 

       ＯＵＴ６ ： 디지털 출력６ [C0 – D2] 

       ＯＵＴ７ ： 디지털 출력７ [C0 – D1] 

       ＯＵＴ８ ： 디지털 출력８ [C0 – D0] 

       ＮＣ 

 

      ＩＮ 

      ＩＰＣＯＭ： Ｉ／Ｏ용 ＋ＤＣ２４Ｖ 출력  

       ＩＭＣＯＭ：  ／／   ＣＯＭ (0V) 

       ＩＮ１  ： 디지털 입력１ [C4 – D7] 

       ＩＮ２  ： 디지털 입력２ [C4 – D6] 

       ＩＮ３  ： 디지털 입력３ [C4 – D5] 

       ＩＮ４  ： 디지털 입력４ [C4 – D4] 

       ＩＮ５  ： 디지털 입력５ [C4 – D3] 

       ＩＮ６  ： 디지털 입력６ [C4 – D2] 

       ＩＮ７  ： 디지털 입력７ [C4 – D1] 

       ＩＮ８  ： 디지털 입력８ [C4 – D0] 

       ＩＮ９  ： 디지털 입력９ [C5 – D3] 

       ＩＮ１０ ： 디지털 입력１０ [C5 – D2] 

       ＩＮ１１ ： 디지털 입력１１ [C5 – D1] 

       ＩＮ１２ ： 디지털 입력１２ [C5 – D0] 

 

      ＩＰＣＯＭ： Ｉ／Ｏ용 ＋ＤＣ２４Ｖ 입력 

       ＩＭＣＯＭ：  ／／   ＣＯＭ (0V) 
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 ２－５）ＦＬＡＳＨ ＷＲＩＴＥＲ  

 

미니ＤＩＮ기판실장 소켓  376/6 

  

                            
 

               

 

２－６）ＳＣＩ２ （ＲＳ２３２Ｃ）  

 

미니ＤＩＮ기판실장 소켓  376/6 

 

                            
 

 

 

２－７）ＳＣＩ１ （ＲＳ４２２）  

 

미니ＤＩＮ기판실장 소켓  376/6 

 

 
 

 

 

 

 

Pin     내부 커넥터 

번호 신호  Molex 6p 

#1 =  MD2 2 

#2 =  NMI      3 

#3 =  Vpp      1 

#4 =  RES      4 

#5 =  +5V      5 

#6 =   0V      6 

     信号    内部ｺﾈｸﾀ 

      Molex 6p 

#1 =  Md2     2 

#2 =  Nm1     3 

#3 =  Vpp     1 

#4 =  Ret     4 

#5 =  +5V     5 

#6 =  GND     6 

     신호  내부커넥터 

      Molex 5p 

#1 =  TXD2     2 

#2 =  RXD2     3 

#3 =  (N・C) 

#4 =  INH2 1 

#5 =  +5V 4 

#6 =   0V 5 

     信号    内部ｺﾈｸﾀ 

      Molex 6p 

#1 =  Md2     2 

#2 =  Nm1     3 

#3 =  Vpp     1 

#4 =  Ret     4 

#5 =  +5V     5 

#6 =  GND     6 

     신호  내부커넥터 

      Molex 5p 

#1 =  T-      2 

#2 =  R+      3 

#3 =  T+      1 

#4 =  R-      4 

#5 = (N・C) 

#6 =  0V      5 

연결기 

Pin 번호 

#5 #6 

#3 #4 

#1 #2 

연결기 

Pin 번호 

#5 

#3 

#1 #2 

#4 

#6 

연결기 

Pin 번호 

#5 

#3 

#1 

#6 

#4 

#2 

 



２． 프로그램 영역 선택  
      본 MS SERVO는 바로 사용 할 수 있는 프로그램을 내장하고 있습니다. 

      우선, 사용하고자 하는 프로그램 영역（ＲＯＭ０，ＲＯＭ１，ＲＯＭ２）을 

전면 패널의 로터리 스위치로 선택합니다. 

                                                       로터리 스위치 

 ROM내장프로그램은 다음의 3종류가 있습니다. 

１． 속도제어 프로그램 

２． 위치결정 프로그램  

３． 토오크 제어 프로그램 

프로그램 내용은 아래 표와 같습니다. 

ROM 패널  기 능   내 용 

0  R0  속도제어 프로그램  볼륨(가변저항)운전 AD1 

       ３단계 속도 운전 

        ７단계 속도 운전 

       TEST운전  

 (300Line)  ( END,JOB,3,0,0,CR ) PANEL KEY 운전  

1  R1  대차 토오크 제어 프로그램  

 (200Line) 위치결정제어프로그램 8포인트 위치 결정 운전 

2  R2  DEMO 프로그램 인칭・스윙・토오크제어등 

3  RAM (내부ＲＡＭ)   

      각 프로그램 내용에 대한 자세한 것은, 「ROM 소프트 프로그램 설명」을   

 참조 하십시오. 

 

  ３－１） 프로그램의 개요 

     ＲＯＭ０  

     속도 제어 프로그램 

 모드  

입력  

속도 

설정방법 

 

사  양 ・ 설 명 

１ 볼륨 운전 

 IN2 

가변 저항 

(AD0) 

최고속도설정・ 

３단계 범위 선택・SOFT START 

２ ３단계운전 

 IN3 

입력신호 

 (C5;D0-D2) 
３단계 속도설정・ SOFT START 

３ ７단계운전 

 IN4 

입력신호 

 (C5;D0-D3) 
７단계 속도설정・ SOFT START 

４ TEST운전 

 IN12 

가변 저항 

 (AD1) 

최고속도・SOFT START 

５ PANEL운전 

 KEY 

KEY 

(A,B,C,E,F) 

 

 

KEY  

 ( D ) 

저속운전 

정："A" KEY = +1Hz  ; "B" KEY = +5Hz 

역："E" KEY = -1Hz  ; "F" KEY = -5Hz 

정지："C" KEY = 0Hz   

위치 결정 운전 

３회전위치결정：”D”KEY= 3 Round 

R0 

R1 

R2 

RAM 



 

     ＲＯＭ１  

     위치결정 프로그램 

 모 드   신 호 사  양 ・ 설 명 

１ 대차 토오크 

제어 

 SESHIN080710note 

 

２ 8포인트 

위치결정운전 

 

(시작행 200행) 

원점찾기 

 

미동 정/역동작 

자동 위치결정 

 

８point・미동으로 이동 

 

３bit Binary지정 

 

 

     ＲＯＭ２  

     DEMO 프로그램 ： ＭＳｄｅｍｏ０７１１２７Ｔｅｎｓｉｏｎ 

 



４． 모터 시운전  
 

    ４－１ 미니 키 입력을 이용해, 모터를 저속으로 회전시킵니다. 

 

  １）동작설명 

미니 키를 사용하여 정회전과 역회전의 저속운전과 3 회전 위치 결정을 실시 

하는 프로그램입니다.（ＲＯＭ０내장 ３００～３７９행） 

（디지털 입력신호는 사용하지 않습니다. 다만 브레이크타입 모터일 경우 

브레이크 제어 신호을 출력“ＯＵＴ１”에 배선해 주십시오.） 

주로 배선과 모터 회전 방향을 확인 할 때 사용합니다. 움직임은 정회전과 

역회전으로 각각 2단계의 속도 모드가 있습니다. 

엔코더는 ＤＣ５Ｖ/２５００ＰＰＲ 라인 드라이버 방식을 사용하고 있습니다. 

 

  ２）준 비 

   （１） ＡＣ전원을 Ｌ１，Ｌ２，Ｌ３ 에 배선합니다. 

   （２） 모터선을 Ｕ，Ｖ，Ｗ 에 배선합니다.. 

   （３） 엔코더 선을 ＥＮＣ１ 에 각각 배선합니다. 

        （ＤＣ５Ｖ，ＧＮＤ，Ａ＋，Ａ－，Ｂ＋，Ｂ－，Ｚ＋，Ｚ－） 

   （４） 다음에、미니 키(옵션）를 준비해 주십시오. 

        본 MS SERVO의 측면에 연결기（플랫 케이블）를 연결하십시오. 

   （５） 본체 전면 패널의 프로그램 선택 스위치로 Ｒ０를 선택합니다. 

 

  ３）운 전 

   （１） ＡＣ전원을ＯＮ합니다.（속도제어 프로그램이 자동으로 실행됩니다.） 

   （２） 프로그램 시작 행을ＲＯＭ０의３００행 이므로, 미니 키로  

“ＥＮＤ”키를 눌러 프로그램 실행을 정지 시킵니다. 

（프로그램 정지되면 닷 포인트가 표시됩니다.） 

（３） 다음에, 미니 키로“ＪＯＢ，３，０，０，ＣＲ”을 입력시켜,  

시운전 프로그램을 실행 시킵니다. 

（이때, 모터는 정지 상태가 됩니다. 만약 회전을 한다면 곧바로  

미니 키의“ＥＮＤ”를 눌러 프로그램을 실행을 정지 시킵니다. 

원인은 모터선의 순서가 엔코터의 출력신호의 방향과 반대라고  

생각됩니다. 대책은 ４）를 참조해 주십시오.) 

（４） 모터를 회전 시킵니다.（속도운전） 

     우선, ”Ａ” 키를 누릅니다.  (＋１Ｈｚ로 회전합니다.） 

     다음에 ”Ｂ”키를 누릅니다.     （＋５Ｈｚ로 회전합니다.） 

     “Ｃ”키를 눌러 모터를 정지 시킵니다.    (정지) 

     또 ”Ｅ”키를 누르면 역회전 합니다. （－１Ｈｚ로 회전합니다.） 

     다음에 ”Ｆ”키를 누르면 역회전 합니다. （－５Ｈｚ로 회전합니다.） 

     여기서“Ｂ”키를 누르면 정회전５Ｈｚ로 회전합니다. 

                       （＋５Ｈｚ로 회전합니다.） 

정회전：”Ａ”KEY＝＋１Ｈz；”Ｂ”KEY＝＋５Ｈz 

역회전：”Ｅ”KEY＝－１Ｈz；”Ｆ”KEY＝－５Ｈz 

정지：”Ｃ”KEY＝ ０Ｈz 



 

（５） ３회전 위치 결정을 합니다.（위치 결정 운전） 

“Ｃ”키를 눌러 모터를 정지 합니다. 

        다음에“Ｄ”키를 누를 때 마다 모터는 3회전하여 정지 합니다. 

        속도운전（４）과 교대로 운전할 수 있습니다.。 

 

    미니 키 내용 

 

                Ｄ                ＥＮＤ      ＪＯＢ  

 

                Ｃ  

 

                Ｂ      Ｆ  

 

                Ａ      Ｅ                        ＣＲ  

 

  ４）모터 화전 방향과 엔코더 펄스 방향에 대해 

 

（１） 서보 운저을 하기 위해서는 모터와 엔코더의 펄스 방향이 일치 해야  

됩니다. 즉 모터의 정회전 지령에 대해서 엔코더의 펄스 값이 증가해야  

되며 역회전 지령에서는 엔코더의 펄스 값이 감소하는 것을 확인 합니다. 

 

   （２） 확인하기 위해 、엔코더의 펄스 방향을 바꿔 넣어 보겠습니다. 우선 

전원을 OFF 한 상태로 엔코더 신호의 FA 와 FA/ 를 바꿔 연결 합니다. 

다음에 ３）운전의 순서 에 따라 프로그램을 ３００행부터 실행 시켜 

모터의 정지 상태를 확인합니다. 

  

（２） 모터의 정지 상태를 확인할 수 있으면 다음에 “Ａ”키를 눌러 정회전 

＋１ＨＺ 운전을 합니다. 한번더”Ｂ”키를 눌러 정회전 ＋５ＨＺ 운전을 

실시해 정상적으로 회전수가 증가하는지 확인합니다. 이때 장치의 모터 

정회전 방향과 일치하고 있는 확인합니다. 

 

（４） 모터의 동작이 정상 일 때 모터의 정회전 방향이 거꾸로 회전하고 있는 

경우 모터의 배선과 엔코더의 방향을 같이 바꿔야 합니다. 

    예를 들면, 모터의 U 와 W 의 두 배선을 바꿔 넣습니다. ( 3 상 의 어느 

쪽이든 두 배선을 바꿔 넣으면 회전 방향이 바뀝니다. ) 다음에 엔코더 의 

FA와 FA/를 바꿔 넣습니다. 

 

 

 

 

３회전 

위치결정 

0Hz 

＋５Ｈｚ 

＋１Ｈｚ 

－５Ｈｚ 

－１Ｈｚ 

프로그램 

 실행 종료 


