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DVP-SV28을 활용  

A2, B2 SERVO 위치 제어 
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WPL Soft 를 열고 SV2를 설정한 후 OK

를 누릅니다. (SV와 SV2타입이 있으므로 

타입을 확인하고 설정 하시면 됩니다.) 

·File Name → 저장 시 총 프로그램 이름. 

·Program Title → 프로그램 분류 이름. 

☞ PLC타입을 설정 한 후 위치제어 프로그래밍을 하시면 됩니다. 

☞ HMI를 사용시 PLC와 통신설정을 하셔야 합니다.  
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①①①①    

②②②②    

③③③③    

④④④④    

⑤⑤⑤⑤    
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① PLC전원 투입 시 또는 M3이 ON에서 OFF시 SERVO의 현재 위치 값을“0”으로  

    RESET을 합니다. 

 

② X0를 ON 시키면 M0가 ON이 되고 자기유지가 됩니다. 

    이때, M1 또는 M2가 ON이 되면 MO는 OFF가 됩니다. 

 

③ M0이 ON이 되면 SERVO는 절대 위치 명령에 의해서 K3000 펄스 위치 까지  

    k1000Hz 주파수 펄스 속도로 이동하게 됩니다. 

    SERVO의 위치가 k3000 펄스 위치에 도달하게 되면 M1이 ON이 됩니다. 

 

④ M1이 ON이 되면 M2가 자기유지 상태로 ON이 됩니다. 

    이때, M3가 ON이 되면 M2의 자기유지는 OFF가 됩니다. 

 

⑤ M2가 ON이 되면 SERVO는 절대 위치 명령에 의해서 K-1000 펄스 위치까지 

    K1000Hz의 주파수 펄스 속도로 이동하게 됩니다. 

    SERVO의 위치가 K-1000 펄스 위치에 도달하게 되면 M3이 ON이 됩니다.  
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PLC전원 투입 시 SERVO의 초기 현재 위치 값은 “0”으로 저장됩니다. 

X0가 ON이 되면 M0가 자기 유지 상태로 ON이 되어 절대 위치 명령으로 K3000

펄스 위치까지 K1000Hz의 주파수 펄스 속도로 SERVO를 이동 시킵니다. 

SERVO의 위치 값이 K3000 위치펄스보다 크거나 같을 경우 M1이 ON이 되어  

자기 유지 된 M0를 OFF시킵니다. 

M1은 M2를 ON시켜 자기 유지를 합니다. 

M2는 ON이 되어 있는 동안 M0가 ON이 되지 않도록 하며, 절대 위치 명령으로 

SERVO를 K-1000 펄스 위치까지 K1000Hz의 주파수 펄스 속도로 이동 시킵니다. 

이때, SERVO의 위치 값이 K-1000 위치 펄스보다 작거나 같을 경우 M3이 ON이 

되어 자기 유지 된 M2를 OFF시키며 SERVO의 현재 위치 값도 “0”으로  

RESET이 되어 초기화 상태가 됩니다. 
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8 

☞ P1-01 제어 모드와 출력 방향을 설정 합니다.  

     ⇒ 위치모드로 설정 하면 됩니다. 

 

☞ P1-44와 P1-45의 전자 기어 비를 설정하여 줍니다. 

     ⇒ P1-44 -> A2: 1,280,000   B2: 160,000으로 설정하시면 됩니다. 

     ⇒ P1-45 는 실제 구동하는 기어의 비율을 계산하여 설정 하시면 됩니다. 

         또한, PLC의 주파수 펄스 속도의 최대 값은 200KHz 이므로 더욱 높은 

         속도를 원하실 경우 P1-45 값을 낮춰 주시면 됩니다. 

 

☞ SERVO의 정격 rpm은 3000rpm 입니다. (SERVO마다 차이가 있음) 

 

☞ 잦은 속도 변화 시 별도의 회생 저항이 필요 할 수도 있습니다. 

    (회생 저항 연결 시 P1-52와 P1-53의 설정 값도 변경하셔야 합니다.) 

 

☞ HMI를 이용하여 통신을 원할 경우 파라미터 P3 그룹에서 통신 설정을 

    하시면 됩니다.  
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B2 SERVO B2 SERVO B2 SERVO B2 SERVO 결선도결선도결선도결선도    


