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■NT38V용 드라이버 MR-J4의 사양 

● 저 전 압（DC24V） 사 양 으 로, 사 이 즈 100×90×30mm로 컴 팩 트 
설계. 장치 소형화, 스페이스 절감화에 공헌합니다. 

● 원터치 튜닝 기능을 ON하는 것만으로도 기계 공진 억제 필터, 언밸

런스 제진 제어 Ⅱ, 로우버스트 필터를 포함한 서보 게인 조정이 완

료됩니다. 선진 진동 억제 기능을 손쉽게 구사하여, 머신 성능을 최

대한 발휘시킵니다.
● 셋업 소프트웨어(MR Configurator2)의 파라메터 설정, 모니터 표

시, 머신 애널라이저 등을 사용한 기계 진단, 리니어 모터 기동 및 
조정이 간단해집니다.
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MR-J4 　 　

표1　MR-J4 사양

호칭번호

항목
MR-J4-03A6-NL156J154/ MR-J4-03A6-NL156J155

출력
정격 전압 3상 AC13V
정격 전류 2.4A

주회로 전원 
입력

전압 DC24V
정격 전류 2.4A
허용 전압 변동 DC21.6V~26.4V

제어 회로 전
원 입력

전압 DC24V
정격 전류 0.2A
허용 전압 변동 DC21.6V~26.4V
소비 전력 5.0W

인터페이스용 전원 DC24V±10%（필요한 전류 용량：0.3A）

제어 방식 정현파 PWM제어・전류 제어 방식

서보 앰프 내장 회생 저항기의 허용 회생 
전력

0.7W

다이나믹 브레이크 내장

통신 기능 USB: PC 등의 접속（MR Configurator2 대응）

엔코더 출력 펄스 대응（ABZ상 펄스）

아날로그 모니터 2채널

위치 제어 모드

최대 입력 펄스 주파수 4 Mpulses/s（차동 리시버 시）, 200 kpulses/s（오픈콜렉터 시）

지령 펄스 배율 전자 기어 A/B배 A=1~16777215, B=1~16777215, 1/10＜A/B＜4000
위치 결정 완료 폭 설정 0 pulse~±65535 pulses（지령 펄스 단위）

위치 결정 모드 포인트 테이블 방식

보호 기능

과전류 차단, 회생 과전압 차단, 과부하 차단（전자 서멀）, 서보 모터 과열 보호, 엔코더 이상 보호,  
회생 이상 보호, 부족 전압 보호, 순간 정전 보호, 과속도 보호, 오차 과다 보호, 자극 검출 보호,  

리니어 서보 제어 이상 보호

해외 준수 규
격

CE 마킹
LVD：EN 61800-5-1/EN 60959-1 

EMC：EN 61800-3
UL 규격 UL 508C（NMM S2）

구조(보호 등급) 자냉, 개방（IP20）

환경 조건

주위 온도 운전：0~55℃（동결이 없을 것）, 보관：-20~65℃（동결이 없을 것）

주위 습도 운전/보관：5%~90%RH 이하（결로가 없을 것）

분위기
옥내（직사광선을 피할 것）

부식성 가스, 인화성 가스, 오일 미스트, 먼지 등이 없을 것
표고 해발 1000m 이하

내진동 5.9M/s2 이하, 10Hz~55Hz（X, Y, Z 각 방향）

질량 0.2kg

MVDL 　 　
■NT30V용 드라이버 MVDL의 사양

● 30mm 두께의 저상, 슬림 설계. 장치 소형화, 스페이스 절감화에 공헌합

니다.
● 고속 응답 성능과 부하 변동 억제, 진동 억제 기능에 의해 장치에 최적인 

고속 응답 제어를 실현합니다.
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주(1)　 DC 전원은 강화 절연된 안정화 전원을 사용하십시오. 또한 DC 전원의 전압 변동, 부하 변동, 회생 등을 고려해서 입력 전원 범위에 들어가도록 하십시오.
　(2)　 입력 전원 전압의 범위는 서보 앰프가 모터를 기능적으로 구동할 수 있는 범위입니다. 모터의 사양에 따라서는 정격 전압 공칭값(24V)보다 전압이 저하하면 속도, 

토크가 정격 범위 내라도 과부하 보호가 작동하는 경우가 있으므로 주의하십시오.
　(3)　온도가 저하하면 결로가 발생하기 쉬워지므로 주의하십시오.

표2　MVDL 사양

호칭번호

항목
MVDLN2CSM MVDLN2CNL MVDLN2CBL

기
본 

사
양

입력 전원(1)(2) DC 24V(+21, -17％)

최대 출력 전류 4Arms

제어 모드

· 위치 제어

· 속도 제어(내장 지령/아날로그 지령)
· 추력 제어

· 위치/속도 제어

· 위치/추력 제어

파라미터에 의해 전환

· 위치 제어　프로파일 제어(PP)
· 위치 제어　주기적 제어(CP)
· 속도 제어　주기적 제어(CV)
· 추력 제어　주기적 제어(CT)
RTEX 통신 명령에 의해 전환

· 위치 제어　프로파일 제어(pp)
· 위치 제어　주기적 제어(scp)
· 위치 제어　원점 복귀 위치 제어(hm)
· 속도 제어　프로파일 제어(pv)
· 속도 제어　주기적 제어(scv)
· 추력 제어　프로파일 제어(tq)
· 추력 제어　주기적 제어(cst)
EtherCAT 통신 명령에 의해 전환

입
출
력 

관
계 

기
능

동작 명령

펄스열 입력

라인 드라이버: 500kpps(4체배 후)
오픈 콜렉터: 200kpps(4체배 후)

아날로그 입력

0~±10V(1입력 16비트 A/D)

Realtime Express(RTEX) EtherCAT

접점 입출력

입력

범용 5입력(파라미터로 기능 선택)
DC12~24V(±5%)

오픈 콜렉터 신호 입력　

범용 8입력(파라미터로 기능 선택)
DC12~24V(±5%)

오픈 콜렉터 신호 입력　

출력

범용 3출력(파라미터로 기능 선택)
DC12~24V(±5%)

오픈 콜렉터 신호 출력

범용 2출력(파라미터로 기능 선택) 알람 1출력

DC12~24V(±5%)
오픈 콜렉터 신호 출력

아날로그 모니터 출력 1출력±10V(파라미터로 기능 선택) ー

내
부 

기
능

통신 기능

USB : 파라미터 설정, 상태 모니터

RS232C : 상위 컨트롤러 1:1 통신

RS485 : 상위 컨트롤러 1:N 통신

Modbus : 상위 컨트롤러 1:N 통신

USB : 파라미터 설정, 상태 모니터

RTEX : 파라미터 설정, 상태 모니터

USB : 파라미터 설정, 상태 모니터

EtherCAT : 파라미터 설정, 상태 모니터

다이나믹 브레이크 회로 내장

회생 처리 회로 대응하지 않았습니다.

세이프티 단자 대응하지 않았습니다.

사
용 

환
경

사용 시 주위 온도/보관 온도(3) 0~50℃(결로가 없을 것)/-20~65℃(최고 온도 보증: 80℃ 72시간 결로가 없을 것)

사용 시/보관 습도(3) 20~85%RH 이하(결로가 없을 것)

내진동 5.8m/s2　이하, 10~60 Hz　

표고 1000m 이하

오염도 오염도 2

질량 0.35kg
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SANMOTION G 　 　
■LT170H2용 드라이버SANMOTION G의 사양

● 새로 개발된 전류 제어를 사용하여 고응답 제어(속도 주파수 응답 3.5kHz)를 구현합니다.
● 쿨롬 마찰, 점성 마찰, 중력을 고정밀도로 검출해서 보상함으로써 위치 결정 정정(整定) 시간을 단축합니다.
● 기계의 주파수 특성을 고정밀도로 계측하고, 최적의 서보 파라미터를 자동 조정하기 때문에 기동이 간단합니다.
● 드라이버 설정 지원 소프트웨어를 사용하여 파라미터 설정, 상태 표시, 각종 진단에 의한 튜닝, 시운전, 운전 트레이스 등을 할 수 있습니다.

NCR-H(VPH) 　 　
■NT88H용 드라이버 NCR-H(VPH)의 사양

●펄스열 지령 운전, 내장 지령 운전이 모드 선택으로 대응 가능하여, 광범위한 용도에 적용할 수 있습니다.
● 기능 추가에 따라 위치 결정 시간, 속도 안정 성능, 정지 시의 안정성이 기존 기종보다 더 향상되었습니다.  

(2단계 S자 가감속 제어 기능, 피드 포워드 지령의 정밀도 향상, 피드 포워드 지령으로의 필터 기능, 토크 정성 억제, 정지 중 필터 기능, 정지 중의 토크 
정밀도 향상, 저속 게인 전환 기능의 충실화)

● USB 통신을 사용해서 전용 편집 소프트웨어(VPH Data Editing Software)와 연결하여 서보의 오실로스코프 파형 표시, 주파수 응답 특성 표시, 파
라미터, 프로그램, 간접 데이터 편집이 가능합니다.

표3　NCR-H(VPH)의 사양

호칭번호

항목
NCR-HA2101A-B-000-S304

기
본 

사
양

적 용 리 니 어 모 터 나노리니어 NT88H
연 속  출 력  전 류 1.1Arms
순 간  출 력  전 류 3.3Arms
입력 전원 (주회로&제어회로) 단상 AC200~240V (허용 전압 변동 AC170~264V)　50/60Hz
제 어  방 식 3상 정현파 PWM
운 전  모 드 펄스열 지령 운전, 내장 지령 운전, 속도 지령 운전, 토크 지령 운전

입
출
력 

관
계 

기
능

지령 입력

펄 스 열 지 령
라인 드라이버 방식: 최고 입력 주파수 6.25Mpps(1체배)

90° 위상차 펄스(1, 2, 4체배), 방향별 펄스(1, 2체배), 방향 신호+이송 펄스(1, 2체배)에서 선택

속도 제어 운전 내부 속도 지령 7점

토크 제어 운전 내부 토크 지령 7점

내 장 지 정 JOG: 속도 8점, 명령: 256점 3종

입 력  신 호

외부 입력 신호 8점. 각 신호에는 다음과 같은 신호 할당이 가능.
RST(리셋), ARST(알람 리셋), EMG(비상 정지), SON(서보 온), DR(기동), CLR(편차 클리어), CIH(펄스열 지령 금지), 

TL(토크 제한), FOT(정방향 오버 트레블),ROT(역방향 오버 트레블), MD 1~2(모드 선택 1~2), GSL 1~2(게인 선택 1~2), 
RSV(지령 방향 반전), SS1~8(지령 선택 1~8), ZST(위치 결정 기동), ZLS(원점 감속), ZMK(외부 마커), TRG(외부 트리거), 

CMDZ(지령 제로), ZCAN(위치 결정 취소), FJOG(정방향 JOG), RJOG(역방향 JOG), MTOH(모터 과열)

출 력  신 호

외부 출력 신호 4점. 각 신호에는 다음과 같은 신호 할당이 가능.
ALM(알람), WNG(경고), RDY(서보 레디), SZ(속도 제로), PE 1~2(위치 편차 범위 1~2), PN 1~2(위치 결정 완료 1~2), 

PZ 1~2(위치 결정 완료 응답), ZN(명령 완료), ZZ(명령 완료 응답), ZRDY(명령 궤도 레디), PRF(대략적인 일치), VCP(속도 
도달), BRK(브레이크 해제), LIM(제한 중), EMGO(비상 정지 중), HCP(원점 복귀 완료), HLDZ(지령 제로 중), OTO(오버 트
레블 중), MTON(모터 통전 중), OUT 1~8(범용 출력), SMOD(속도 지령 모드 중), TMOD(토크 지령 모드 중), PMOD(펄스

열 지령 모드 중), NMOD(내장 지령 모드 중), OUT 1~8(범용 출력), OCEM(마커 출력)

에 코 펄 스 출 력

라인 드라이버 방식: 90° 위상차 펄스+마커

하드웨어 분주 출력: 최대 출력 주파수 25Mpps(4체배)
소프트웨어 제어 출력: 최대 출력 주파수 20.46Mpps(4체배)

내
부 

기
능

보 호  기 능
엔코더 이상, 과속 이상, 모터 과부하 이상, 장치 과부하 이상, 부족 전압 이상, 과전압 이상, 과전류 이상,  

서보 제어 이상, 케이블 단선 이상, 자극 이상, 편차 이상, 백업 데이터 이상, CPU 이상 등

통 신  기 능
시리얼 통신(RS-422) 1ch

USB2.0 규격 준수(Full Speed)1ch　PC(VPH DES)와의 장치 접속용

사
용 

환
경

온 도
동작 시 온도: 0~55℃ (동결이 없을 것)

보관 시 온도: -20~65℃

습 도 90％RH 이하　(결로가 없을 것)
내 진 동 가속도 5.9m/s2(10~55Hz)　단, 공진이 없을 것
설 치 장 소 표고 1000m 이하, 부식성 가스, 연삭유, 금속분진, 오일 등의 유해한 환경 속에 설치하지 말 것. 직사광선이 닿지 않는 옥내일 것
질 량 약 1.0kg
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표4　SANMOTION G의 사양

호칭번호
항목

GADSA03AAA2(펄스열/아날로그)
GADSA03AHA4(EtherCAT)

기
본 

사
양

입력 전원(1)
단상/3상: AC 200~240V (+10, -15%) 50/60Hz(±3Hz)

DC: DC300 V(±20%)

정격 전류/순간 전류 5.2 Arms/16.3 Arms

전원 설비 용량 2.4kVA

제어 모드 위치 제어/속도 제어/추력 제어(파라미터 전환)

입
출
력 

관
계 
기
능

속도 지령 아날로그 입력: 0~±10V·최고 속도(게인 설정 가능) 또는 EtherCAT

추력 지령 아날로그 입력: 0~±10V·최고 추력(게인 설정 가능) 또는 EtherCAT

위치 지령
라인 드라이버 신호: 4Mpps(비절연 입력, 4체배 후) 

또는 EtherCAT
오픈 콜렉터 신호: 4Mpps(절연 입력, 4체배 후) 　　　　　　　　

접점 입출력

[입력] 8입력 단자를 파라미터로 기능 선택

 DC5V±5%, DC12~24V±10% 접점 신호/오픈 콜렉터 신호 입력(싱크형, 소스형)
 EtherCAT 사양은 2입력이 포토커플러 입력(독립된 전원 사용 가능)
[출력] 8출력 단자(EtherCAT 사양은 2출력 단자)를 파라미터로 기능 선택

 오픈 콜렉터 신호 출력(싱크형, 소스형)

아날로그 모니터 2ch 출력(X11) 2.0V ±10%: 속도, 전류, 기타를 파라미터로 선택 가능

내
부 

기
능

디지털 오퍼레이터
펄스열/아날로그: 상태 표시, 파라미터 설정, 조정 모드, 시운전 모드, 알람 이력 표시, 모니터 표시, 모터 케이블 설정

EtherCAT: 상태 표시, 조정 모드, 알람 이력 표시, 모니터 표시

외부 오퍼레이터 Windows(32bit, 64bit) PC 접속 가능(USB 타입 C)

회생 처리 회로 내장

다이나믹 브레이크 회로 내장

보호 기능

출력 파워 장치 이상(과전류), 전류 검출 이상, 안전 토크 차단 이상, 냉각 팬 정지, 과부하, 회생 과부하, 자극 위치 추정 이상, 연
속 회전 속도 과다, 과열 이상, 외부 이상, 서보 앰프 온도 이상, 과전압, 주회로 부족 전압, 주회로 전원 결상, 주회로 전압 검출 

이상, 돌입 방지 시간 이상, 제어 전원 이상, 제어 회로 부족 전압, 엔코더 이상, 과속, 속도 제어 이상, 속도 피드백 이상, 모델 추
종 제진 제어 이상, 위치 편차 과다, 위치 지령 이상, 축간 동기 오차 과다, 듀얼 위치 오차 과다, 듀얼 위치 피드백 이상, 앰프 간 

통신 이상, 위치 편차 차이 과다, 메모리 이상, CPU 이상, 파라미터 이상, 제어 회로 이상, 태스크 처리 이상

사
용 

환
경

사용 시 주위 온도/보관 온도(２) 0~60℃/-20~65℃

사용 습도 95%RH 이하(결로가 없을 것)

내진동 6m/s2(충격 20m/s2)

표고 2000m 이하

과전압 카테고리 Ⅲ

질량 0.9kg

주(1) 단상, DC에서 사용하실 경우, 파라미터를 설정하여 주십시오.
　(2) +55℃~+60℃ 또는 1000~2000m인 경우는 정격을 낮추면 사용할 수 있습니다.
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ADVA 　 　
■ADVA 사양

■적용 형번

　NT 시리즈 ：NT55V, NT80V, NT88H, NT…XZ, NT…XZH
　SA 시리즈 ：모든 형번

　LT 시리즈 ： 모든 형번

● 종래의 펄스열 지령 입력에 추가로 고속 모션 네트워크 EtherCAT에도 대응.
● 인텔리전트 단자에서, 10 입력 단자 및 6 출력 단자, 아날로그 입력 0~±10V 제어가 가능합니다.
● 높은 제어성에 의한 정정(整定)시간을 단축하고, 생산성 향상을 실현합니다.
● 셋업 소프트웨어의 파라메터 설정, 모니터 표시, 운전 트레이스나 오토튜닝 기능을 통한 기계 진단이나 리니어 모터 기동ㆍ조정이 용이해 집

니다.

●셋업 소프트웨어

● 드라이버 파라메터 설정ㆍ참조ㆍ변경ㆍ인쇄ㆍ저장을 실행합니다.
● 리얼 타임에 운전 상태 및 출력 상태의 모니터를 실행할 수 있습니다.
●속도, 전류 등을 그래프로 표시합니다.
●시운전이나 게인 튜닝을 보조합니다.

표6　셋업 소프트웨어 동작 환경

항　목 조　건

PC
CPU : Pentium4 1.8GHz 이상

하드디스크 여유 용량：1GB 이상

디스플레이 해상도：1024×768 이상 추천

OS
Windows Vista 32bit SP1
Windows 7 (32bit, 64bit)
Windows 8 (32bit, 64bit)

비고　 Windows®은, Microsoft Corporation의 미국 및 그 외 나라의 등록 
상표 입니다.

　　　 Pentium은 Intel Corporation의 미국 및 그 외 나라의 등록 상표입니다.

 

표5　ADVA의 사양

호칭번호

항목

ADVA-01NL
ADVA-01NLEC

ADVA-08NL
ADVA-08NLEC

ADVA-R5ML
ADVA-R5MLEC

기
본 

사
양

입 력  전 원
단상/3상 AC200~230V

50/60Hz
단상 AC100~115V

50/60Hz
정 격 전 류/순 간 전 류 1.2Arms/3.6Arms 5.1Arms/15.3Arms 1.2Arms/3.6Arms
전 원 설 비 용 량 0.3kVA 1.3kVA 0.2kVA
보 호 구 조 (  1 ) 반폐쇄형 IP20
제 어  모 드 위치 제어/속도 제어/추력 제어

입
출
력 

관
계 

기
능

속 도  지 령 아날로그 입력: 0~±10V ・최고 속도(게인 설정 가능) 또는　 EtherCAT
추 력  명 령 아날로그 입력: 0~±10V ・최고 추력(게인 설정 가능) 또는　 EtherCAT

위 치  지 령
라인 드라이버 신호: 20Mpps(비절연 입력・4채배 후)

오픈 콜렉터 신호: 2Mpps(절연 입력・4채배 후) 또는　 EtherCAT

접 점 입 출 력

[입력] 인텔리전트 단자로, 10입력 단자(EtherCAT 사양은 6입력 단자)를 파라미터로 기능 선택
DC12・24V 접점 신호/오픈 콜렉터 신호 입력(내부 DC24V 전원 공급 있음)

 
[출력] 인텔리전트 단자로, 6출력 단자(EtherCAT 사양은 4출력 단자)를 파라미터로 기능 선택

(오픈 콜렉터 신호 출력: 싱크 출력)

내
부 

기
능

내 장 오 퍼 레 이 터
펄스열 지령 사양: 5자리 숫자 표시기, 5 Key 푸쉬 버튼/딥 스위치(양방향 통신 설정)
EtherCAT 사양: 2자리 숫자 표시기, 딥 스위치(EtherCAT의 노멀 어드레스 설정)

외 부 오 퍼 레 이 터 Windows 7/8 (32bit, 64bit) PC 접속 가능(USB2.0 FULL SPEED)
회 생 제 동 회 로 내장

다 이 나 믹 브 레 이 크( 2 ) 내장(동작 조건은 설정 가능)

보 호  기 능

과전류, 과부하, 제동저항기 과부하, 주회로 과전압, 메모리 이상, 주회로 부족 전압, CT 이상, CPU 이상1,
외부 트립(모터 온도 이상), 서보 ON시 지락 검출, 제어 회로 부족 전압, 서보 앰프 온도 이상, 구동 금지 이상,

파워 모듈 이상, 세이프티 회로 이상, 긴급 차단, 엔코더 이상, 언 매치 에러, 전원 재투입 요구,
자극 위치 추정 이상, 자극 위치 추정 미실행, 위치 편차 이상, 속도 편차 이상, 과속도 이상, 순시 정전, 주회로 전원 이상, 구동 범위 이상

(네트워크 통신 이상, DC 동기 이상, 부족 전압 표시)

사
용 

환
경

사용 시 주위 온도/보관 온도( 3 ) 0~55℃/－10~70℃

사 용  습 도 20~90％RH(결로가 없을 것)
내 진 동( 4 ) 5.9m/s2(0.6G) 10~55Hz
사 용  장 소 표고 1000m 이하　옥내(부식 가스, 먼지가 없는 곳)

질 량 0.7kg 1.2kg 1.1kg
주( 1 )　보호 방식은 JEM1030에 준합니다.
　( 2 )　다이나믹 브레이크는 비상 정지용으로 사용하여 주십시오.
　( 3 )　보관 온도는 운송 중의 온도입니다.
　( 4 )　JIS C60068-2-6: 2010에 준합니다.

ADVA-01NL
ADVA-01NLEC
ADVA-R5ML
ADVA-R5MLEC

ADVA-08NL
ADVA-08NLEC
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●오토 튜닝 기능

ADVA용 셋업 소프트웨어의 오토튜닝 기능을 사용하면, 숙련자가 아니더라도 간단히 高정밀도 게인 조정이 가능합니다.
　〈조건〉

　 본체：NT55V25/05R＋ADVA-01NL/NT55V25
　 탑재 질량：200g　　속도：500mm/s　　위치 결정 완료 폭：±5μm　　이동 거리：10mm　　가감속 시간：12ms

실제 속도

　〔튜닝 전〕
　지령 속도에 대해서 실제 속도가 지연되고 있어,
　정정(整定)시간이 약 40ms로 되어 있다.

지령 속도

〔튜닝 후〕
　지령 속도에 대한 실제 속도가 거의 일치하고 있으며, 
　정정(整定)시간이 약 1ms로 되고 있다.

　〔튜닝 조건〕
　풀 다운에서 간단한
　조정 조건을 선택할 뿐.

그림2　오토 튜닝 기능
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MR-J4 　 　
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■MR-J4 사양

■적용 형번

　NT 시리즈：NT55V, NT80V
　SA 시리즈：모든 형번

● 「SSCNETⅢ/H(고속 시리얼 버스)에」 대응. 광통신 방식에 의한 
고속, 高정밀도화를 실현합니다.

● 원터치 튜닝 기능을 ON하는 것만으로도, 기계 공진 억제 필터, 언

밸런스 제진제어 Ⅱ, 로우버스트 필터를 포함한 서보 게인 조정이 
완료합니다. 선진 진동 억제 기능을 손쉽게 구사하여, 머신 성능을 
최대한 발휘시킵니다. 

● 「셋업 소프트웨어(MR Configurator2)의」 파라메터 설정, 모니터 
표시, 머신 어널라이져 등에 의한, 기계 진단, 리니어 모터 기동ㆍ조

정이 용이해 집니다.

표7 　MR-J4 사양

호칭번호

항목
MR-J4-10B-RJ

기본 사양

출력
정격 전압 3 상 AC170V
정격 전류 1.1A

주회로

전원

전압ㆍ주파수 단상／ 3 상 AC200~240V 50 ／ 60Hz
허용 전압 변동 단상／ 3 상 AC170~264V
허용 주파수 변동 ± 5％이내

제어 회로

전원

전압ㆍ주파수 단상 AC200~240V 50 ／ 60Hz
허용 전압 변동 단상 AC170~264V
허용 주파수 변동 ± 5％이내

소비 전력 30W
인터페이스용 전원 DC24V ± 10%（필요 전류 용량：0.3A（CN8 컨넥터 신호를 포함））

구조（보호 등급） 자냉 , 개방（IP20）

제어 방식 정현파 PWM 제어ㆍ전류 제어 방식

기계단 엔코더 인터페이스 미쯔비시 고속 시리얼 통신 / ABZ 상 차동 입력 신호

입출력 기능
엔코더 출력 펄스 대응（ABZ 상 펄스）

아날로그 모니터 2ch

내부 기능

통신 기능 USB：PC 등의 접속（MR Configurator2 대응）

다이나믹 브레이크 내장

보호 기능

과전류 차단 , 회생 과전압 차단 , 과부하 차단（전자 써멀）, 서보 모터 과열 보호

엔코더 이상 보호 , 회생 이상 보호 , 부족 전압 보호 , 순시 정전 보호 , 과속도 보호 ,
오차 과대 보호 , 자극 검출 보호 , 리니어 서보 제어 이상 보호

사용 환경

주위 온도 0~55℃ （동결 방지）, 보관：-20~65℃ （동결 방지）

주위 습도 90%RH 이하 （결로가 없을것）, 보관：90%RH 이하 （결로가 없을것）

분위기 옥내 （직사광선을 피할것）, 부식성 가스ㆍ인화성 가스ㆍ오일 미스트ㆍ먼지 등이 없을것

표고 해발 1 000m 이하

내진동 5.9m/s2 이하 , 10Hz~55Hz （X,Y,Z 각방향）

질량 0.8kg

모션 네트워크 　 　
리니어 모터 구동 테이블용 드라이버에는 모션 네트워크 EtherCAT, SSCNETⅢ/H, MECHATROLINK, RTEX에 대응한 드라이버를 라인 업

하고 있습니다.
모션 네트워크는, 펄스열 지령에서의 펄스 주파수 제약, 아날로그 지령(전압 지령)에서의 노이즈 영향, 케이블 길이에 의한 전압 강하, 온도 드리

프트의 영향을 받지 않고, 장치의 高성능화ㆍ高정밀도화를 실현합니다. 또한, 배선 절감이 가능하며, 복수의 테이블 동기 시스템을 용이하게 구

축할 수 있습니다.

형식 특징

EtherCAT
독일의 Beckhoff가 개발한 리얼 타임 제어를 가능하게 한 Ethernet 베이스의 오픈 네트워크 통신입니다. 고속 통신과 
高정밀도 단말장치간 동기에 의해, 장치의 高성능화ㆍ高정밀도화를 실현합니다 또한, 시판중인 Ethernet 케이블을 사

용할 수 있어, 다양한 배선 형태의 대응이 가능합니다.

SSCNET Ⅲ/H
미쯔비시전기㈜가 개발한 서보 시스템 제어를 위한 모션 네트워크 통신 입니다.
광 화이버 케이블을 채택하여, 종래의 SSCNET에 비해, 노이즈 대책이 향상 되었습니다.

MECHATROLINK
컨트롤러와 각종 컴퍼넌트를 접속하는 오픈 필드 네트워크 통신 입니다.
㈜야스카와전기가 개발하여, MECHATROLINK 협회로 부터 관리되고 있습니다.

RTEX
RTEX(알텍스: Realtime Express의 약칭)는 서보에 요구되는 고도의 실시간 성능을 실현하기 위해 파나소닉㈜가 독

자적으로 개발한 선진적인 네트워크입니다. 통신 속도는 100Mbps로 매우 고속이며, 시판 LAN 케이블을 사용할 수 
있기 때문에 시스템 비용을 낮출 수 있습니다.

전용 
드라이버

나노리니어
NT…V

얼라이먼트 스테이지
SA…DE

리니어 모터 테이블
LT

전용 
드라이버

전용 
드라이버

컨트롤러




