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1. 개요

그림 1 OP-500의 외형

 OP-500은 6개의 7세그먼트 LED로 구성된 표시부에서 상태표시, 파라미터 설정, 진단기능 , 

알람내용 등을 표시하며 표시부 하단의 4개의 스위치를 통하여 각종수치의 설정이 가능합니

다.

‣ 스위치 조작을 통하여 설정된 수치는 전원을 끊어도 드라이버에 기억되어 있습니다.

‣ 알람발생 후 전원을 차단하여도 알람내용은 기억되어 있으며 전원을 재투입한 후 그 내용

을 확인 할 수 있습니다.

※ 주의 : OP-500을 장착 또는 탈착 시에는 반드시 전원을 내린 상태에서 진행하십시오.
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2. OP-500의 조작 및 표시천이도

2.1. 개요

 전원투입 직후 7세그먼트 LED는 상태표시모드가 되고 모드 변경은 MODE 버튼으로 이루

어집니다.

그림 2 모드변경 시 표시부의 천이도

‣ 초기 드라이버 전원 투입 시 표시부에는 b L d C # # 를 표시한 후 상태 표시 

모드의 기본화면인 RPM화면 r 0 0 0 0 으로 바뀝니다. 

‣ ADDRESS 및 DATA 증감은 UP DOWN 버튼, DATA 저장 및 세팅은 SET 버튼으

로 이루어집니다.
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2.2. 표시 천이도

그림 3 OP-500의 전체 표시 천이도
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3. 상태표시 모드

3.1. 명칭 및 내용

 운전 중 아래와 같은 상태를 표시부에 디스플레이합니다.

명   칭 기호 표 시 범 위 내          용 

모터회전속도 r -9999~9999[RPM] 모터의 회전속도 표시

※실효부하율 L Max 250[%] 연속실효 전류값을 %로 표시함

속도지령전압 U 0~5000[mV] 아날로그 외부속도지령 전압 표시

회전자위치 P 1~6[STATOR] 모터의 회전각마다의 홀센서 값 표시

엔코더펄스 E [PULSE]
엔코더펄스 값을 카운트하여 모터의 회전량을 

표시

소프트웨어

버      전
Soft. 1.0~ 드라이버의 소프트웨어 버전표시

표 1 상태표시 모드 내역
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4. 진단표시 모드

4.1. 명칭 및 내용
진단표시 모드에서는 시스템의 조건 및 시스템의 초기화 등을 확인 및 설정이 가능합니다.

4.1.1 SERVO ON, OFF

드라이버의 ON, OFF의 상태를 표시합니다.

r d - o F F : 드라이버가 정지해있을 때 표시됩니다.

r d - o n : 드라이버가 운전 상태에 있을 때 표시됩니다.
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5. 이상표시 모드

5.1. 명칭 및 내용
 과거에 발생한 알람내역을 확인 할 수 있으며, 알람내역을 초기화 할 수도 있습니다.

5.1.1 ALARM LIST 종류

No Error
: No Error

(에러 없음)

Under Voltage
: Under Voltage

(저전압 검출 시)

Over Current
: Over Current

(과전류 검출 시)

Feedback Loss
: Feedback Loss

(홀센서 이상 시)

Over Load
: Over Load

(과부하 지속 시)

Parameter Error
: Parameter Error

(파라미터에러)
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5.1.2 ALARM LIST 내용

 알람내역은 이전 발생한 알람을 확인 할 수 있는데, 0에 가까운 번지일수록 최근에 발생한

알람이며 최대 9개의 이전 알람내역을 메모리에 저장합니다.

UP버튼과 DOWN버튼을 사용하여 확인 가능하며, SET버튼을 3초 이상 누르게 되면 저

장되었던 알람내역들이 초기화됩니다.

‣사용방법

A L 0 - O L :SET
: SET 버튼을 3초간 누릅니다.

A L 0 - n o :알람 초기화 완료 후 표시상태

Over Voltage
: Over Voltage

(과전압 검출 시)

Over Heater
: Over Heat

(과온도 검출 시)

 Over Speed
: Over Speed

(과 속도 검출 시)

STALL
: STALL

(STALL 검출 시)

Current Sensor 

Error

: Current Sensor Error

(전류 센싱 알람)
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6. 사용자 파라미터 모드

6.1 사용자 파라미터 조작방법

 1. MODE버튼을 눌러 파라미터 모드를 선택합니다.

   0. 0. 0 4 0 0   와 같이 ADDRESS와 DATA로 구성된 파라미터가 표시됩니다.

               
                        파라미터의 DATA

               파라미터의 ADDRESS 

 2. 사용자가 변경하기 원하는 ADDRESS를 선택합니다.

    UP버튼과 DOWN버튼을 눌러 변경하고자 하는 파라미터 번호를 선택

   ex) 0. 2. 0 0 0 1 : ADDRESS 2번 파라미터 선택 시

    이 때 SET버튼을 누르면 DATA 부분이 깜빡거리며, 변경 가능한 상태로 바뀝니다.

 3. 사용자가 원하는 DATA값으로 변경합니다.

   SET버튼을 눌러 DATA 변경가능 상태(DATA부가 깜빡거리는 상태)가 되었을 때, 

   UP버튼과 DOWN버튼을 누르면 DATA 값이 변경됩니다. 

    ex) 0. 3. 1 0 0 0   ⇒ 0. 3. 2 0 0 0  : 2000으로 데이터 변경 시

       0. 3. 1 0 0 0   ⇒ 0. 3. 1. 0. 0. 0.  : -1000으로 데이터 변경 시

   원하는 DATA를 선택한 후 SET버튼을 누르면 DATA부의 깜빡거림이 멈추며, DATA가

   설정완료가 되었음을 알립니다.

   

  ※버튼을 한번 누르면 데이터가 1만큼 변하고, 버튼을 누른 상태를 계속 유지하면 더

   빠르게 데이터 변경이 가능합니다.



Ver. 4.0

OP-500 MANUAL

- 11 -

6.2 사용자 파라미터 내용

6.2.1 각 파라미터 개요

 운전에 들어가기 전 시스템의 구성 및 운전 내용에 따라 파라미터의 설정이 필요하며

변경 가능한 파라미터의 내용은 다음과 같습니다.

No 기     능 범위(default) 구분 비  고

0 모터용량 30~2000 D [W]

1 모터극수 2~30 D [POLE]

2 엔코더펄스 ․ ․ ․
3 회전방향 0/1 A 현재방향의 반대로 기동

4 정격속도 0~19999 B [RPM]

5 PWM모드 0/1 B
0: 구형파

1: 정현파

6 제어모드 0/1 B
0: Close Loop

1: Open Loop

7 입력 전압 6~230 ․ [Vrms]

8 저 전압 6~230 ․ [Vrms]

9 과 전압 24~300 ․ [Vrms]

10 전류제한 50~250 D [%]

11 속도지령스케일 1000~5000 B [mV]

12 ․ ․ ․ ․
13 과부하시간 0~300 A

14 속도제한 0~9999 B [RPM]

15 제로클램프 ․ B

16 속도지령옵셋 ․ B

17 ․ ․ ․ ․
18 과열 온도 0~100 D [℃]

19 ․ ․ ․ ․
20 CW 진상각 ․ D ․
21 CCW 진상각 ․ D ․
22 내부속도 1800 A [RPM]

23 ․ ․ ․ ․
24 가속 시간 1~150 ․ ․
25 감속 시간 1~150 ․ ․
26

EMB 지연 

시간
0~100 ․ ․

27 ․ 0/1 ․ ․
28 2상한/4상한 0/1 ․ ․
29 ․ 0~4 ․ ․
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※파라미터의 수정과 관련하여 다음과 같이 구분함.

※ 드라이버 모델에 따라 파라미터 변경 될수 있음. 드라이버 매뉴얼 참고바람.

구  분  내                           용

A SERVO ON 상태에서 파라미터 수정가능

B SERVO OFF 상태에서 파라미터 수정가능

C 파라미터 설정 후 전원off후 재시작 시 적용

D 사용자가 설정금지

6.2.2 파라미터 세부설명

No.0  모터용량

‣모터용량을 설정하면 모터용량에 따른 정격전류로 세팅됩니다.

No.1 모터극수

‣모터의 극수에 맞게 설정하십시오. 극수에 맞지 않게 설정 시 모터의 회전속도가 바뀔 수 

있습니다. 

ex) 10극모터: 10으로 세팅.

No.3 회전방향

‣ 모터의 회전방향을 변경할 수 있습니다. 

ex) 현재 파라미터 값이 0, 모터의 회전이 정방향(CW)일 때, 파라미터 값을 1로 설정하면

   모터의 회전방향이 역방향(CCW)로 변경됩니다.

No.4 정격속도

‣ 모터의 정격속도를 설정합니다.

ex) 모터의 정격속도가 3000rpm이라면, 3000을 설정합니다. 속도제한(파라미터14번)을 

   정격속도 이상을 설정해도 속도제한 파라미터값은 정격속도로 설정됩니다.

No 기     능 범위(default) 구분 비  고

30 속도제어 P게인 0~9999 A

31 속도제어 I게인 0~9999 A

32 전류제어 P게인 0~9999 D

33 전류제어 I게인 0~9999 D

34 위치제어 P게인 0~9999 D

35 BLDC 종류 0/1 D ․
36 통신제어 0/1 C

0: IO제어

1: 통신제어

37 드라이버 ID 0~99 C ․
38 통신 속도 0~4 C ․
39 ․ ․ ․ ․
40 ․ ․ ․ ․
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No.10 전류제한

‣ 모터의 전류의 제한치를 %로 설정합니다.

No.11 속도지령 스케일

‣ 설정값(mV)에 따라 정격속도로 회전시의 전압을 변경할 수 있습니다.

ex) 파라미터 4500설정, 정격속도 3000rpm 일 때, 4.5V인가시 3000rpm으로 회전.

No. 13 과부하 시간

‣ 드라이버의 허용치 이상 연속 부하 인가 시 알람 발생 시간을 설정합니다.

No. 14 속도제한

‣ 모터 구동 시 모터의 속도를 제한하고자 할 때 설정합니다.

 설정치는 모터의 정격속도(파라미터 4번)보다 낮을 때만 적용되며, 정격속도보다 높게 

 설정 시 속도제한치는 정격속도로 제한되어 설정됩니다.

No. 15 제로클램프

‣ 지령 전압의 제로클램프를 설정하며, 속도지령이 제로클램프 설정 값 범위에 있으면

 모터는 구동하지 않고 그 이상에만 구동합니다.

 모터의 최저 RPM과 연관이 있습니다.

No. 16 속도지령 옵셋

‣ 드라이버의 속도지령의 옵셋을 설정합니다.

속도지령전압을 설정한 옵셋 이상에서만 인식합니다. 

No. 20 CW 진상각

‣ 정현파 제어 구동시 CW 방향의 진상각을 적용합니다.

No. 21 CCW 진상각

‣ 정현파 제어 구동시 CCW 방향의 진상각을 적용합니다.

No. 22 내부속도

‣ 내부속도 설정

No. 24 가속 시간

‣ 목표속도(속도 증가)까지 도달하는데 걸리는 시간을 설정합니다.

 드라이버의 VR과 함께 조절가능하며, 파라미터에서 1에 가까울수록 가감속 시간은 빨라지

 며 150에 가까울수록 가감속 시간은 늦춰집니다. 

No. 25 감속 시간

‣ 목표속도(속도 감소)까지 도달하는데 걸리는 시간을 설정합니다.

 드라이버의 VR과 함께 조절가능하며, 파라미터에서 1에 가까울수록 가감속 시간은 빨라지
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 며 150에 가까울수록 가감속 시간은 늦춰집니다. 

No. 30 속도제어 P게인

‣ 속도제어 P게인은 속도제어의 응답성을 결정하는 파라미터입니다.

외적으로 나타나는 특성으로는 강성의 강도를 결정하는 작용을 합니다. P게인 값을 크게 

하면 강성은 강하게 됩니다. 따라서 P게인값은 큰 만큼 좋으나 어느 이상 설정 시 진동,

헌팅 등을 일으킬 수 있습니다. 이와 같은 불안정 현상이 발생하지 않는 상태에서 P게인을

가능한 큰 값을 설정합니다.

No. 31 속도제어 I게인

‣ 정상상태 오차를 줄이고 강성을 높이기 위한 보상요소입니다. I게인을 높이면 강성이 커

지지만 너무 크게하면 진동이 발생하여 시스템이 불안정하게 될 우려가 있습니다.

No. 32 전류제어 P게인

‣ 공장 출하 시 조정되어 있으며 사용자는 변경할 수 없습니다.

No. 33 전류제어 I게인

‣ 공장 출하 시 조정되어 있으며 사용자는 변경할 수 없습니다.

No. 34 위치제어 P게인

‣ 위치 제어 P게인은 위치제어의 응답성을 결정하는 파라미터입니다. 이 값을 크게하면

응답성은 좋아지지만 가동, 정지 시에 가해지는 충격이 커지며 작게하면 응답성이 늦어지고

전류펄스의 양이 증가하여 위치에러가 커질 수 있습니다.

No. 36 통신제어

‣ 공장 출하 시 IO 제어로 적용 되어 있으며 사용자의 환경에 따라 IO제어 또는 통신제어로 

변경하여 사용할 수 있습니다. 

No. 37 드라이버 번호

‣ 복수의 드라이버 사용(통신제어) 시 각각의 드라이버 ID를 설정할 수 있습니다. 

No. 38 통신속도

‣ 0: 9600bps, 1: 19200bps, 2: 38400bps, 3: 115200bps


