






 

 

서두 

DELTA 의 고성능 VFD-E 시리즈를 선택하여 주신 것에 감사 드립니다. VFD-E 시리즈는 최신의 

마이크로 프로세서 기술에 의해 최상의 부품과 자재로 제조되었습니다.  

 

이 매뉴얼은 AC 모터 드라이브의 설치, 파라미터 설정, 문제 해결 및 일일 유지 보수에 사용됩니다. 

장치의 안전한 작동을 위해, AC 모터 드라이브 연결 전에 다음의 안전 규정을 읽어주시기 바랍니다. 

이 작동 매뉴얼을 가까이 두시고, 관련자에 배포 바랍니다.  

 

장비 및 작동상의 안전을 위해서는 AC 서보 모터 드라이브에 익숙한 사람에 한해 설치, 작동 개시 및 

유지 보수를 행하여야 합니다. VFD-E 시리즈 AC 모터 드라이브를 사용하기 전에 반드시 이 매뉴얼, 

특히 WARNING, DANGER 및 CAUTION 에 대한 내용을 통독하여야 합니다. 이 주의에 따르지 않을 

경우 개인 상해나 장비의 손상이 야기될 수 있습니다. 문의 사항은 배급사에 연락 바랍니다.  

 

안전을 위해 설치 전에 다음 사항을 읽으십시오.  

DANGER!
 

1. AC 모터 드라이브 배선 전에는 AC 입력 전원을 연결하면 안 됩니다.  

2. 전원이 꺼져있다 하더라도, DC 연결 캐패시터 내에 위험 전압이 남아있을 수 있습니다. 상해를 

방지하기 위해서는, AC 모터 드라이브를 열기 전에 전원이 꺼져 있음을 확인하고 전압이 안전 

단계로 배출되기까지 10 분을 기다려야 합니다.  

3. 내부 부속이나 배선을 재조립하지 마십시오.  

4. 부적절한 전선을 입/출력 터미널에 연결 시 AC 모터 드라이브가 수리가 불가할 정도로 파손될 

수 있습니다. AC 모터 드라이브 출력 터미널 U/T1, V/T2 및 W/T3 을 AC 주 회로 전력 공급원에 

직접 연결하지 마십시오.  

5. 접지 터미널을 통해 VFD-E 를 접지하십시오. 접지 방법은 반드시 AC 모터 드라이브가 사용되는 

해당 국가 내 법규를 준수하여야 합니다. 기본 배선도 참조 바랍니다.  

6. VFD-E 시리즈는 3 상 인덕션 모터 속도 조절 전용입니다. 단상 모터나 다른 곳에 사용을 

금합니다.  

7. VFD-E 시리즈는 생명 유지 장치나 여타 구급 상황에 사용 되서는 안됩니다.  

 

 

 



 

 

WARNING!
 

1. 내부 부속에 대한 고압 테스트를 금합니다. AC  모터 제어에 사용된 반도체는 고 압력에 

취약합니다.  

2. 회로 기판 상에 고 감도 MOS 부속이 장착되어 있습니다. 이 부속들은 정전기에 특히 약합니다. 

이 부속의 파손 방지를 위해서는, 이 부품이나 회로 기판을 금속체나 맨손으로 만지지 말아야 

합니다.  

3. 숙련된 사람에 한해 AC  모터 드라이브의 설치, 배선 및 유지 보수를 행하기 바랍니다.  

 

CAUTION!
 

1. 몇 가지 파라미터들은 모터에 전력을 부가하면 바로 작동할 것입니다.  

2. AC 모터 드라이브의 고온, 직광, 고습도, 고 진동, 부식 가스나 액체 주변 혹은 먼지나 금속 

가루가 날리는 곳에의 설치를 금합니다.  

3. AC 모터 드라이브는 사양 내에서 사용되어야 합니다. 아닐 경우 화재나 폭발, 전기 쇼크의 

위험이 있습니다.  

4. 개인 상해를 방지하기 위해서는 어린이나 비 숙련 자를 장치에서 멀리 하십시오.  

5. AC 모터 드라이브와 모터 간의 모터 케이블이 너무 긴 경우, 모터 절연에 손상이 갈 수 있습니다. 

주파수 변환 장치 모터나 AC 출력 리액터를 사용 바랍니다. 첨부 B 리액터에서 세부 사항을 

참조 바랍니다.  

6. AC 모터의 정격 전압은 ≤ 240V (460V 모델 경우 ≤ 480V)여야 하며 주 공급 전류 용량은 반드시 

≤ 5000A RMS (≥ 40hp (30kW) 모델 경우 ≤10000A RMS)여야 한다. 
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Chapter 1소개 

1.1 수취와 검사 

VFD-E AC 모터 드라이브는 출하 전에 엄격한 품질 관리 테스트를 거칩니다. AC 모터 수취 후에 

다음을 점검 바랍니다.: 
 포장 내용물에 AC 모터 드라이브, 사용자 매뉴얼l빠른 시작 및 CD, 먼지 커버 및 고무 

bushings(축받이 통)이 있는지 확인. 

 이송 중 파손 상태 점검. 

 주문한 부품 번호와 명판의 부품 번호가 동일한지 확인. 

1.1.1 명판 정보 
1HP/0.75kW 3 상 230V AC 모터 드라이브의 예 

 

MODEL VFD007E23A:
INPUT :3PH 200-240V 50/60Hz 5.1A
OUTPUT :3PH 0-240V 4.2A 1.6kVA  0.75kW/1HP
FREQUENCY RANGE : 0.1~400Hz

Serial Number  & Bar Code

AC Drive Model
Input Spec.

Output Spec.
Output Frequency Range

007E23A0T5011230
01.03
02.03Software Version Power Board

Control Board

 
1.1.2 모델 개요 

VFD A

Version Type

23

Mains Input Voltage
11:115 Single phaseV 21:  phase230V Single
23:230 Three phaseV 

E

E Series

007

Applicable motor capacity

004: 0.5 HP(0.4kW)       

015: 2 HP(1.5kW)      
022: 3 HP(2.2kW)      
Series Name ( ariable requency rive)V F D

43:460 Three phaseV 

002: 0.25 HP(0.2kW)     
055: 7.5 HP(5.5kW)    

110: 15 HP(11kW)      

037: 5 HP(3.7kW)     
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1.1.3 시리얼 번호 설명 
0160T007E23A

Production number

Production year 2006
Production factory

Production week

(Taoyuan)

Model
230V 3-phase 1HP(0.75kW)

 
 

명판 정보가 발주서와 동일하지 않거나 여타 문제가 있는 경우 배급사에 연락 바랍니다. 

 

1.1.4 드라이브 프레임 

프레임 전원 범위 모델 

A 0.25-2hp (0.2-1.5kW) 
VFD002E11A/21A/23A, VFD004E11A/21A/23A/43A,

VFD007E21A/23A/43A, VFD015E23A/43A 

B 1-5hp (0.75-3.7kW) 
VFD007E11A, VFD015E21A, 

VFD022E21A/23A/43A, VFD037E23A/43A 

C 7.5-15hp (5.5-11kW) VFD055E23A/43A, VFD075E23A/43A, VFD110E43A

정확한 크기는 Chapter 2.3 참조. 

1.2 외관 

(정확한 크기는 chapter 2.3 참조) 

0.25-2HP/0.2-1.5kW (Frame A) 1-5HP/0.75-3.7kW (Frame B) 
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NOTE  

프레임 C 모델(7.5-15HP/5.5-11kW)은 현재 개발 진행 중. 

 

1.3 설치 및 배선 준비 사항 

1.3.1 키패드 제거 

 

1.3.2 전면 커버 제거 
Step 1 Step 2 

 

1.3.3 RST 터미널 커버 제거 
Frame B 와 Frame C 
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1.3.4 UVW 터미널 커버 제거 
Frame B 와 Frame C 

1.3.5 Fan 제거 

 

1.4 이송 

장치 파손 방지를 위해서는 완전히 조립된 AC 모터 드라이브만을 이송 바랍니다.  

 

1.5 보관 

AC 모터 드라이브는 설치 전까지 출하 포장 박스나 상자에 보관되어야 합니다. AC 모터 드라이브가 

장기간 사용 되지 않을 시, 보증 기간 유지를 위해 적적한 보관이 필요합니다. 보관 조건은: 

깨끗하고 건조하며 직사 광선이나 부식 연기의 영향이 없는 장소. 

-20 °C ~ +60 °C 온도 범위 이내의 장소. 

상대 습도 범위 0% ~ 90%의 습기가 차지 않는 장소. 

86kPa ~ 106kPa 의 공기 압력 범위 이내의 장소. 
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CAUTION!
 

1. 급격한 온도 변화가 없는 장소에 보관할 것. 급격한 온도 변화는 물기나 고드름을 발생시킬 수 

있습니다.  

2. 지면에 제품을 바로 올려놓지 마십시오.  적절하게 보관되어야 합니다. 더 나아가 환경이 

습하다면, 포장 안에 방습제를 넣어 주시기 바랍니다.  

3. AC 모터 드라이브를 3 개월 이상 보관 시, 온도는 30 °C 를 넘어서면 안됩니다. 1 년 이상 보관 

시 전해 콘덴서 품질이 저하될 우려가 있기에 권장되지 않습니다.  

4. 습기와 먼지가 많은 건물이나 장소에 설치된 AC 모터 드라이브가 오랫동안 사용되지 않을 시, 

AC 모터 드라이브를 상기 서술된 조건에 부합되는 장소로 옮기는 것을 권장합니다.  
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Chapter 2 설치와 배선 

2.1 환경 조건 

다음의 조건에 부합되는 장소에 AC 모터 드라이브를 설치하시기 바랍니다.: 

 
작동 온도: -10 ~ +50°C (14 ~ 122°F)  

 -10 ~ +40°C (14 ~ 104°F) 여러 개를 옆으로 

장착 시  
상대 습도: <90%, 물기 발생 금지 
대기압: 86 ~ 106 kPa 
설치 장소 고도: <1000m 
진동: <20Hz: 9.80 m/s2 (1G) max 

 20 ~ 50Hz: 5.88 m/s2 (0.6G) max 
 

보관 
이송 

온도: -20°C ~ +60°C (-4°F ~ 140°F) 
상대 습도: <90%, 물기 발생 금지 
대기압: 86 ~ 106 kPa 
진동: <20Hz: 9.80 m/s2 (1G) max 

 20 ~ 50Hz: 5.88 m/s2 (0.6G) max 
 

공해 정도 2: 공장 환경에 적합 
 

CAUTION!
 

1. AC 모터 드라이브를 해당 조건 외의 장소에서 작동, 보관이나 이송 시 AC 모터 드라이브 

파손을 야기할 수 있습니다.  

2. 이러한 경고가 무시될 시 보증이 무효화 됩니다! 

2.2 설치 

1. 바닥 수직 면에 수직으로 AC 모터 드라이브를 장착하여 볼트나 스크류로 조인다. 다른 각도는 

허용되지 않습니다.  

2. AC 모터 드라이브는 가동 시 열을 발생 시킵니다. 열 방출을 위해 장치 주변에 충분한 공간을 

확보하십시오. 

3. 작동 중 heat sink 의 온도가 90°C 까지 상승할 수 있습니다. AC 모터 드라이브가 설치된 곳의 

재질은 고온에 강한 절연재여야 합니다.  

4. AC 모터 드라이브가 닫힌 공간 (예 캐비닛)에 설치된 경우, 주변 온도는 반드시 10 ~ 40°C 에 

환기가 잘되어야 합니다. 환기가 나쁜 곳에 AC 모터 드라이브를 설치해서는 안됩니다.  
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5. 여러 개의 AC 모터 드라이브를 한 캐비닛에 설치한 경우, 각각 충분한 공간을 가지고 인접하여 

설치되어야 합니다. 어떤 AC 모터 드라이브를 다른 드라이브 밑에 설치 경우, 상호 작용에 의한 

가열을 방지하기 위해 드라이브 간에 금속 칸막이를 설치하여야 합니다. 아래 그림 참조 

바랍니다.  

6. 섬유 조각, 종이 조각, 절삭 조각, 금속 조각 등이 방열판에 붙지 않도록 방지하여야 합니다.  

 
 

Frame A 장착 방법 

 

옵션 1 (-10 ~ +50°C) 

120mm

120mm

50mm50mm

Air Flow

 

옵션 2 (-10 ~ +40°C) 

120mm

120mm

Air Flow

 
            

Frame B 와 C 장착 방법 

옵션 1 (-10 ~ +50°C) 

150mm

150mm

Air Flow

50mm50mm

옵션 2 (-10 ~ +40°C) 

150mm

150mm

Air Flow
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2.3 크기 

(크기는 밀리미터[인치]입니다.) 

Frame A: VFD002E11A/21A/23A, VFD004E11A/21A/23A/43A VFD007E21A/23A/43A, 

VFD015E23A/43A 
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Frame B: VFD007E11A, VFD015E21A, VFD022E21A/23A/43A, VFD037E23A/43A 

 

5.5 [
0.22]

UNIT : mm(inch)

17
4.

0 
[6

.8
6]

16
2.

0 
[6

.3
8]

89.0 [3.50]
100.0 [3.94]

152.0 [5.98]

5.5 [0.22]

9.
3 

[0
.3

6]
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Frame C: VFD055E23A/43A, VFD075E23A/43A, VFD110E43A 

 

26
0.

0 
[1

0.
24

]

24
6.

5 
[9

.7
0]

116.0 [4.57]

130.0 [5.12]

6.
5 

[0
.2

6]

Unit: mm [inch]

5.5 [0.22]

1.
5 

[0
.0

6]

5.5 [0.22]

9.
8 

[0
.3

8]

169.2 [6.66]
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KPE-LE01 
71.9 [2.83]

1.5 [0.06]16.3 [0.64]

52.4 [2.06]8.6 [0.34]

61.0 [2.40]

28.8 [1.14]

 

2.4 배선 

전면 커버 제거 후, 전원 및 컨트롤 터미널이 깨끗한 지 확인 바랍니다. 배선 시 다음을 주의하여야 

합니다. 

 
 일반 배선 정보 

적용 가능 코드 

All VFD-E 시리즈는 Underwriters Laboratories, Inc. (UL)와 캐나다의 Underwriters Laboratories 

(cUL)에 등록되어 있으므로, National Electrical Code (NEC)과 캐나다 Electrical Code (CEC)의 

요건에 부합합니다.  

 

Installation intended to meet the UL 과 cUL 요건에 맞추어 설치하려면 최소한 “Wiring Notes”의 

지도를 따라야 합니다. UL 과 cUL 요건을 넘어서는 지역 코드들을 사용 바랍니다. AC 모터 

드라이브에 붙어있는 라벨 상의 기술 데이터 및 모터 명판 상의 전기 정보를 참조 바랍니다.  

 

부록 B 의 "Line 퓨즈 사양"에는 각각의 E-시리즈 부품 번호에 권장되는 퓨즈에 대한 리스트가 

있습니다. 설치에 사용되는 퓨즈 (혹은 동일 기능 부품)는 U.L. 기준에 부합되어야 합니다.  
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2.4.1 기본 배선  
 전원이 R/L1, S/L2, T/L3 터미널에만 연결되어 있는지 확인할 것. 아닐 경우 장치 손상을 

야기할 수 있습니다. 전압과 전류는 명판에 명기된 범위 이내여야 합니다.  

 배선 완료 후 다음을 점검 바랍니다.: 

1. 전부 올바르게 배선이 되었는가? 

2. 느슨한 배선은 없는가? 

3. 터미날과 접지에 단선은 없는가? 
 

전원이 꺼져 있다 하더라도 DC 버스 캐패시터에 위험한 전압이 잔류할 수 있습니다. 개인 상해 

방지를 위해서는 AC 모터 드라이브를 열기 전에, 전원이 꺼져 있으며 전원이 꺼진 지 10 분이 

지나 캐패시터가 안전 전압 수준으로 떨어진 것을 확인하십시오.  

 

DANGER!
 

1. 전기 쇼크와 화재 및 간섭을 방지하기 위해서는 모든 장치가 일반 접지 터미널에 직접 연결되어 

있어야 합니다.  

2. AC 모터 드라이브의 설치, 배선 및 작동은 해당 장치에 익숙한 사람에 한합니다.  

3. 배선 시 전기 쇼크를 방지하기 위해 전원이 꺼진 것을 확인 바랍니다.  

 

 

기본 배선도 
 

다음 페이지의 회로도에 따라 배선을 연결 바랍니다. Do not plug a modem or telephone line to the 

RS-485 통신 포트에 모뎀이나 전화선 연결은 시 손상을 야기시킵니다. 터미널 1 & 2 은 옵션 카피 

키패드의 전원 공급 전용이기에 RS-485 통신을 위한 사용은 금지됩니다.  
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AVI

ACI

ACM

4~20mA

+10V

5K

3

2

1

Figure 1 for models of VFD-E Series
VFD002E11A/21A/23A, VFD004E11A/21A/23A/43A, VFD007E21A/23A/43A, VFD015E23A/43A

Power supply
+10V 20mA

Master Frequency
0 to 10V 47K 

Analog Signal Common E

Main circuit (power) terminals Control circuit terminals Shielded leads & Cable

* Don't apply the mains voltage directly
   to above terminals.

E

R(L1)
S(L2)
T(L3)

Fuse/NFB(None Fuse Breaker)

SA

OFF ON

MC

MC

RB

RC

Recommended Circuit 
 when power supply 
is turned OFF by a 
fault output

R(L1)
S(L2)
T(L3)

E

Analog Multi-function Output
Terminal
factory setting: Analog freq.
/ current meter 0~10VDC/2mA

U(T1)
V(T2)
W(T3)

IM
3~

AFM

ACM

RA

RB

RC

Motor

Factory setting:
Drive is in operation
48V50mA

Multi-function 
Photocoulper Output

Analog Signal common

E

E

Refer to Control
Terminal Explanation

MO1

MCM

MI1
MI2
MI3
MI4

MI6
MI5

DCM

+24V
FWD/Stop

REV/Stop

Multi-step 1

Multi-step 2

Multi-step 3

Multi-step 4

Digital Signal Common

Factory
setting

Sw2
AVI

ACI

Factory setting: 
ACI Mode

ACI/AVI switch
When switching to AVI,
it indicates AVI2

-

Brake
  Unit

RS-485
Serial interface
1: Reserved  
2: EV     

5: SG+  
6: Reserved 
7: Reserved  
8: Reserved

3: GND 
4: SG-            

8 1

Sw1
NPN

PNP

Factory setting: 
NPN Mode

Please refer to Figure 3
for wiring of NPN
mode and PNP
mode.

Brake
resistor

Please use brake unit and/or 
brake resistor depending on 
type and application

* Single-phase models can only use R(L1), S(L2) to be the power terminals.
* Single-phase power cannot be used for 3-phase models.  
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AVI

ACI

ACM

4~20mA

+10V

5K

3

2

1

Power supply
+10V 20mA

Master Frequency
0 to 10V 47K 

Analog Signal Common E

Main circuit (power) terminals Control circuit terminals Shielded leads & Cable

Sw1
NPN

PNP

Factory setting: 
NPN Mode

* Don't apply the mains voltage directly
   to above terminals.

E

Please refer to Figure 3
for wiring of NPN
mode and PNP
mode.

R(L1)
S(L2)
T(L3)

Fuse/NFB(None Fuse Breaker)

SA

OFF ON

MC

MC

RB

RC

Recommended Circuit 
 when power supply 
is turned OFF by a 
fault output

R(L1)
S(L2)
T(L3)

E

Analog Multi-function Output
Terminal
factory setting: Analog freq.
/ current meter 0~10VDC/2mA

U(T1)
V(T2)
W(T3)

IM
3~

AFM

ACM

RA

RB

RC

Motor

Factory setting:
Drive is in operation
48V50mA

Multi-function 
Photocoulper Output

Analog Signal common

E

E

Refer to Control
Terminal Explanation

MO1

MCM

MI1
MI2
MI3
MI4

MI6
MI5

DCM

+24V
FWD/Stop

REV/Stop

Multi-step 1

Multi-step 2

Multi-step 3

Multi-step 4

Digital Signal Common

Factory
setting

8 1

Figure 2 for models of VFD-E Series
VFD007E11A, VFD015E21A, VFD022E21A/23A/43A, VFD037E23A/43A, VFD055E23A/43A, 
VFD075E23A/43A, VFD110E43A 

+/B1 -

RS-485
Serial interface
1: Reserved  
2: EV     

5: SG+  
6: Reserved 
7: Reserved  
8: Reserved

3: GND 
4: SG-            

Sw2
AVI

ACI

Factory setting: 
ACI Mode

ACI/AVI switch
When switching to AVI,
it indicates AVI2

Brake
 unit

Brake resistor
(optional)

Please use brake unit and/or 
brake resistor depending on 
type and application

Brake resistor (optional)

* Single-phase models can only use R(L1), S(L2) to be the power terminals.
* Single-phase power cannot be used for 3-phase models.  
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그림 3 NPN 모드와 PNP 모드 배선 

 

Factory
setting

NPN Mode
NPN

PNP

 
 

 

Sw1

Factory
setting

PNP Mode
NPN

PNP
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2.4.2 외부 배선 

Motor

Output AC 
Line Reactor

Power Supply

Magnetic
contactor

Input AC 
Line Reactor

EMI Filter

R/L1 S/L2 T/L3

U/T1 V/T2 W/T3

B2

-

BR: Brake
Resistor

Zero-phase 
Reactor

+/B1

Zero-phase 
Reactor

FUSE/NFB

B
U

E

VFDB: 
Brake Unit

 

 

항목 설명 

전원 공급 Appendix A 의 전원 공급 특정 요건에 

따르기 바랍니다.  

Fuse/NFB 
(옵션) 

전원을 올릴 시 전류의 난입이 발생할 

수 있습니다. Appendix B 의 표를 

확인하여 정격 전류를 가진 퓨즈를 

선택하시기 바랍니다. NFB 의 사용은 

옵션입니다.  

자기 컨텍터

(옵션) 

자기 컨텍터를 AC 모터 드라이브의 

I/O 스위치로 사용하면 안됩니다. 

사용 시는 AC 드라이브의 수명을 

단축시킵니다.  

입력 AC Line 
Reactor 
(옵션) 

입력 전원 요소를 개선하고, 고조파를 

감소시키고 AC 라인 교란(서지, 전환 

시 튐, 쇼트 중단 등)을 방지하기 

위하여 사용됩니다. 전원 공급 용량이 

500kVA 나 그 이상이며 인버터 

용량의 6 배를 초과하거나 배선 

길이가 ≤  10m 인 경우 AC line 
리액터를 사용하여야 합니다.  

Zero-phase 
Reactor 
(페라이트 

코어 일반 

초크) 
(옵션) 

Zero phase 리액터는, 특히 장치가 

인버터 근처에 설치된 경우, 라디오 

노이즈를 줄이기 위해 사용됩니다. 입 

출력 모두에 대해 효과적으로 

노이즈를 줄입니다. AM 밴드에서 

10MHz 의 넓은 범위에서 감쇠 효과 

품질이 좋습니다.  Appendix B 에 

zero phase reactor 에 대한 정보가 

있습니다. (RF220X00A) 

EMI 필터 
(옵션) 

전자기 간섭을 줄이려면, Appendix B 
의 세부 사항을 참조 바랍니다.  

브레이크 

저항 
(옵션) 

모터 감속 시간을 줄이기 위해 

사용됩니다. Appendix B 의 표를 

참조하여 브레이크 저항의 사양 

확인하십시오.  

출력 AC Line 
Reactor 
(옵션) 
 

모터 서지 전압 진폭은 모터 케이블 

길이의 영향을 받습니다. 긴 모터 

케이블 사용 시 (>20m), 인버터 출력 

부분에 reactor 를 사용하십시오.  
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2.4.3 메인 터미널 연결 

터미널 심볼 터미널 기능 설명 

R/L1, S/L2, T/L3 AC 라인 입력 터미널 (단상/3상) 

U/T1, V/T2, W/T3 
3상 인덕션 모터 연결을 위한 AC 드라이브  

출력 터미널 

+/B1~ B2 브레이크 저항 연결 (옵션) 

+/B1, - 외부 브레이크 장치 연결 (BUE 시리즈) 

 접지, 지역 규정 준수 요함. 

 
메인 전원 터미널 (R/L1, S/L2, T/L3) 

 회로 보호를 위해 해당 터미널 (R/L1, S/L2, T/L3)을 non-fuse 브리커나 접지 누전 

브리커를 3상 AC 전원에 연결할 것. 상-시퀀스 고려가 필요합니다.  

 AC 모터 드라이브 보호 기능 활성화 시 전원을 빨리 끊고 오작동을 방지하기 위하여 입력 

전원 배선에 자기 컨텍터 (MC)를 사용하는 것을 권장합니다. MC의 양 끝단에는 R-C 

서지 압소버가 있어야 합니다.  

 전원 온/오프로 AC 모터 드라이브를 작동/중단하면 안됩니다. 컨트롤 터미널이나 

키패드를 통하여 작동/중단 명령어를 발생시켜 AC 모터 드라이브를 작동/중단하여야 

합니다. 전원 온/오프를 통해 AC 드라이브를 작동/중단하여야 한다면, 한 시간당 

한번만이 권장됩니다.  

 3상 모델을 단상 전원에 연결하면 안됩니다.  

 

컨트롤 회로 터미널 (U/T1, V/T2, W/T3) 
 AC 드라이브 출력 터미널 U/T1, V/T2 및 W/T3가 각각 모터 터미널 U/T1, V/T2 및 W/T3에 

연결되었다면, 전진 명령 하달 시 모터는 시계 반대 방향(모터 샤프트 끝면 방향에서 

바라 볼 시) 으로 회전합니다. 모터 회전 방향을 영구적으로 바꾸려면, 양 모터 리드를 

전환하면 됩니다.  

 

Forward
running

 
 상-보정 캐패시터나 서지 압소버를 AC 모터 드라이브 출력 터미널에 연결하면 안됩니다.  
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 모터 케이블이 긴 경우, 고 용량 전환 전류 최대치는 과 전류, 고 전류 누출이나 낮은 

전류 입력 정확도를 야기할 수 있습니다. 이것을 방지하기 위해서는, 3.7kW 모델 및 그 

이하 모델의 경우 모터 케이블은 20미터 이내여야 하며, 5.5kW 및 그 이상의 모델의 

경우는 50미터 이내여야 합니다. 모터 케이블이 이보다 길어질 경우는 AC 출력 

아답터를 사용하십시오.  

 인버터 작동에 알맞은 절연이 잘된 모터를 사용하십시오.  

 

브레이크 저항 연결 터미널 [+/B1, B2] 

B2

BUE

-(minus sign)

BR

BR

 
 브레이크 저항이나 브레이크 유닛을 연결하여 잦은 감속 구간, 짧은 감속 시간, 지나치게 

낮은 브레이크 회전 혹은 브레이크 회전 증가가 요구되는 곳에 적용합니다.  

 AC 모터 드라이브가 내장 브레이크 변환기 (frame B 와 frame C)를 가지고 있다면, 외장 

브레이크 저항을 터미널 [+/B1, B2]에 연결하십시오.  

 프레임 A 모델은 내장 브레이크 변환기가 없습니다. 옵션인 외장 브레이크 유닛 (BUE-

series)과 브레이크 저항을 연결하십시오. 세부 사항은 BUE 시리즈 사용자 매뉴얼 참조 

바랍니다.  

 브레이크 유닛의 터미널 [+(P), -(N)]을 AC 모터 드라이브 터미널 [+/B1, -]에 연결 

바랍니다. 배선은 5미터 이내의 꼬인 케이블이어야 합니다.  

 사용치 않는 경우, 터미널 [+/B1, -]을 열린 상태로 두십시오.  

WARNING!
 

단선 [B2] 혹은 [+/B1] 에의 [-] 부가는 AC 모터 드라이브 파손을 야기합니다.  

접지 터미널 ( ) 
 리드가 제대로 연결되었는지, AC 드라이브가 적절히 접지 되었는지 확인하십시오. (접지 

저항은 0.1Ω를 넘으면 안됩니다.) 

 지역 규정에 적합한 접지 리드를 사용하며 최대한 길이가 짧아야 합니다.  

 여러 개의 VFD-E 유닛을 한 장소에 설치할 수 있습니다. 아래 그림처럼, 모든 유닛은 

일반 접지 터미널에 직접 접지되어야 합니다. 접지 loops가 없음을 확인 바랍니다.  

goodexcellent not allowed  
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2.4.4 컨트롤 터미널 
디지털 입력 회로도 (NPN 전류 16mA.) 

 

+24
NPN Mode

multi-input
terminal

Internal CircuitDCM       
+24V

Multi-Input
  Terminal

DCM

Internal Circuit

PNP Mode

 
 

터미널 심볼과 기능 

터미널 

심볼 터미널 기능 출하 설정 (NPN 모드) 
ON: DCM에 연결 

MI1 정회전-정지 명령 ON: MI1 방향 작동 
OFF: Stop acc. 정지 방법 

MI2 역회전-정지 명령 ON: MI2 방향 작동 
OFF: Stop acc. 정지 방법 

MI3 다기능 입력 3 
다기능 입력 프로그래밍은 Pr.04.05 ~ Pr.04.08 
참조.  
ON:  작동 전류는 16mA.  
OFF:  누전 허용치는 10μA. 

MI4 다기능 입력 4 

MI5 다기능 입력 5 

MI6 다기능 입력 6 

+24V DC 전압 원  PNP 모드 시 +24VDC, 20mA.  

DCM 디지털 신호 일반 일반 디지털 입력이며 NPN 모드에 사용됨. 

RA 다기능 릴레이 출력 (N.O.) a 저항성 부하: 
5A(N.O.)/3A(N.C.) 240VAC 
5A(N.O.)/3A(N.C.) 24VDC 
유도 부하: 
1.5A(N.O.)/0.5A(N.C.) 240VAC 
1.5A(N.O.)/0.5A(N.C.) 24VDC 
프로그래밍은 Pr.03.00 참조 

RB 다기능 릴레이 출력 (N.C.) b

RC 다기능 릴레이 일반 
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터미널 

심볼 터미널 기능 출하 설정 (NPN 모드) 
ON: DCM에 연결 

MO1 다기능 출력 1 (Photocoupler)

최대 48VDC, 50mA 
프로그래밍은 Pr.03.01 참조 

MO1-DCM

Mo1

MCM

Max: 48Vdc
         50mA

internal circuit
 

MCM 다기능 출력 일반 일반적인 다기능 출력 

+10V 가변 저항기 전원 공급 +10VDC 20mA 

AVI 

아날로그 전압 입력 

ACM

AVI

+10V

internal circuit

AVI circuit

 
 

임피던스: 47kΩ 
해상도: 10 bits 
범위: 0 ~ 10VDC = 
 0 ~ 최대. 출력 Frequency 

(Pr.01.00)  
선택: Pr.02.00, Pr.02.09, Pr.10.00 
설정: Pr.04.14 ~ Pr.04.17 

ACI 

아날로그 전류 입력 

ACM

ACI

internal circuit

ACI circuit 임피던스: 250Ω 
해상도: 10 bits 
범위: 4 ~ 20mA = 
 0 ~ 최대. 출력 Frequency 

(Pr.01.00)  
선택: Pr.02.00, Pr.02.09, Pr.10.00 
Set-up: Pr.04.18 ~ Pr.04.21 

AFM 

아날로그 출력 미터 

AFM

ACM

0~10V

Max. 2mA
potentiometer

ACM circuit

internal circuit

0 ~ 10V, 2mA 
임피던스: 20kΩ 
출력 전류 2mA max 
해상도: 8 bits 
범위: 0 ~ 10VDC 
기능: Pr.03.03 to Pr.03.04 

ACM 아날로그 컨트롤 신호 (일반) AVI, ACI, AFM 일반 

컨트롤 신호 배선 크기: 보호 전선 18 AWG (0.75 mm2). 
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아날로그 입력 터미널 (AVI, ACI, ACM) 
 아날로그 입력 터미널은 외부 노이즈로부터 쉽게 영향을 받습니다. 최대한 짧은(<20m)  

보호 전선을 사용하시고 적절한 접지를 해야 합니다. 노이즈가 유도성이라면, 쉴드를 

터미널 ACM에 연결하면 개선이 가능합니다.  

 아날로그 입력 신호가 AC 모터 드라이브의 노이즈의 간섭을 받는다면, 아래 그림처럼 

캐패시터 (0.1μ F 이상)와 페라이트 코어에 연결하시기 바랍니다.: 

C
AVI/ACI

ACM

ferrite core  
코어를 와이어로 3 번 이상 감쌈 

디지털 입력 (MI1~MI6, DCM) 
 컨택트나 스위치를 사용하여 디지털 입력을 조절 시, 고 품질의 제품을 사용하여 

컨텍트가 튀는 것을 방지하십시오.  

 

디지털 출력 (MO1, MCM) 
 디지털 입력 극성을 올바르게 연결하였는지 배선도를 보고 확인하십시오.  

 릴레이를 디지털 출력에 연결 시, 코일을 가로질러 서지 압소버 혹은 fly-back 다이오드를 

연결하고 극성을 점검하십시오.  

 

일반 
 간섭을 방지하려면, 컨트롤 배선을 전원 선에 최대한 멀리 떨어진 장소의 도관에 

설치하십시오. 교차가 필요한 경우 90도 각도로 교차시키십시오.  

 AC 모터 드라이브 컨트롤 배선은 올바르게 설치되어야 하며 전원이 부가된 전선이나 

터미널을 건들면 안됩니다.  

 

NOTE  

 EMI (전자기 간섭, Electro Magnetic Interference)을 줄이기 위해 필터 설치가 필요 시, 

AC 드라이브에 최대한 가까이 설치하십시오. 캐리어 주파수를 낮추는 방법으로도 EMI를 

감소시킬 수 있습니다.  

 GFCI (접지 에러 회로 간섭기, Ground Fault Circuit Interrupter) 사용 시, nuisance 

tripping (방해)를 방지하려면 감도 200mA, 감지 시간 0.1초 이하의 전류 센서를 

선택하십시오.   
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DANGER!
 

배선은 절연 파손은 고 전압 누출로 인해 개인 상해나 회로/장치의 파손을 야기할 수 있습니다.  

 

2.4.5 메인 회로 터미널 
Frame A: VFD002E11A/21A/23A, VFD004E11A/21A/23A/43A, VFD007E21A/23A/43A, 

VFD015E23A/43A 

Control Terminal 1

Control Terminal 2

 
컨트롤 터미널 1: 

회전력: 5kgf-cm (4.4 lbf-in) 

배선 게이지: 12-24 AWG (3.3-0.2mm2) 

 

컨트롤 터미널 2: 

회전력:  2kgf-cm (2 lbf-in) 

배선 게이지: 16-24 AWG (1.3-0.2mm2) 

 

파워 터미널: 

회전력: 14 kgf-cm (12 lbf-in) 

배선 게이지: 12-14 AWG (3.3-2.1mm2) 

전선 타입: 구리만 사용, 75oC 

NOTE: 단상 모델에 T/L3 터미널 금지 
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Frame B  
VFD007E11A, VFD015E21A, VFD022E21A/23A/43A, VFD037E23A/43A  
 

｝ Control Terminal 1

Control Terminal 2

 
 

컨트롤 터미널 1: 

회전력: 5kgf-cm (4.4 lbf-in) 

배선 게이지: 12-24 AWG (3.3-0.2mm2) 

 

컨트롤 터미널 2: 

회전력:  2kgf-cm (2 lbf-in) 

배선 게이지: 16-24 AWG (1.3-0.2mm2) 

 

파워 터미널: 

회전력:  18 kgf-cm (15.6 lbf-in) 

배선 게이지: 8-18 AWG (8.4-0.8mm2) 

배선 타입: 구리만 사용, 75oC 

NOTE: 단상 모델에 T/L3 터미널 금지 
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Frame C 

VFD055E23A/43A, VFD075E23A/43A, VFD110E43A 

Control Terminal 1

Control Terminal 2

 
 

컨트롤 터미널 1: 

회전력: 5kgf-cm (4.4 lbf-in) 

배선 게이지: 12-24 AWG (3.3-0.2mm2) 

 

컨트롤 터미널 2: 

회전력:  2kgf-cm (2 lbf-in) 

배선 게이지: 16-24 AWG (1.3-0.2mm2) 

 

파워 터미널: 

회전력: 30 kgf-cm (26 lbf-in) 

배선 게이지: 8-16 AWG (8.4-1.3mm2) 

배선 타입: 구리만 사용, 75oC 
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2.5 외부 부속 

Switch to ON for 50Hz

Switch to ON for free run to stop

Switch to ON for setting frequency 
source to ACI (P 02.00=2)

 

  ACI terminal
ACI/AVI2 switch 

NPN/PNP

RS485 port (RJ-45)

Mounting port for 
extension card
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2.6 RFI 점퍼 

주 전원은 바닥에서 분리되어야 합니다: 

독립 전원(IT power)에서 AC 모터 드라이브로 전력이 공급될 시, RFI 점퍼는 절단되어야 합니다. 절단 

시에만 RFI 캐패시티 (필터 capacitors)가 바닥에서 분리되기에 회로 손상(IEC 61800-3 에 따름)을 

방지할 수 있으며 접지 전류 누전을 감소시킬 수 있습니다. 하기 그림에서 RFI 점퍼 위치를 

확인하십시오.  

 
 

  Frame A
(on the top)    

 

     Frame B
(at the right side)   

     Frame C
(at the left side)  

 

CAUTION!
 

1. AC 모터 드라이브에 전력 부가 시 RFI 점퍼를 끊으면 안됩니다. 따라서, RFI 점퍼 절단 전에 주 

전원이 꺼져 있음을 확인하십시오.  

2. 일시 전압이 1,000V 를 넘을 시 gap 배출이 발생할 수 있습니다. 하지만,RFI 점퍼 절단 

이후에는 AC 모터 드라이브의 전자기 호환성이 감소될 것입니다.  

3. 주 전원이 접지에 연결되었을 시 RFI 점퍼를 전단하면 안됩니다.  

4. 고전압 테스트 시행 시 RFI 점퍼는 절단이 불가합니다. 고전압 테스트 시행 시나 누전 전류가 

지나치게 높다면 주 전원과 모터는 별도로 설치되어야 합니다.  

5. 드라이브 파손 방지를 위해, AC 모터 드라이브가 지하 전력 시스템이나 고 저항 (30 ohms 이상) 

접지 파워 시스템 혹은 코더 접지 TN 시스템에 연결된 경우 접지 연결된 RFI 점퍼는 

절단되어야 합니다.  
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2.7 AC 모터 드라이브 DC BUS 병렬 연결 

1. AC 모터 드라이브는 감속 시 DC 버스에서 발생되는 상호 전압을 흡수합니다.  

2. 브레이크 기능을 향상시키고 DC 버스의 전압을 안정화 시킵니다.  

3. 병령 연결 후 브레이크 기능을 향상시키기 위해 브레이크 모듈을 추가할 수 있습니다. 

4. 동일 전력 시스템만이 병렬 연결이 가능합니다.  

5. 5 개 AC 모터 드라이브이 병렬 연결이 권장됩니다. (마력에 제한 없음) 
 
 

IM IM IM IM

Power 115/208/220/230/380/440/480
(depend on models)

Brake 
module

power should be applied at the same time
(only the same power system can be connected
in parallel)
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Chapter 3Start Up 

3.1 시작 전 준비 

진행 전에 다음 항목을 점검하십시오.  
 배선이 올바른지 확인하십시오. 특히, 출력 터미널 U/T1, V/T2, W/T3이 전원에 연결되지 

않고 드라이브가 잘 접지되었는지 확인하십시오.  

 터미널 간, 터미널과 접지 혹은 주 전원 간에 쇼트가 없는지 확인하십시오.  

 터미널, 커넥터나 볼트가 느슨한지 확인하십시오. 

 AC 모터에 다른 장치가 연결되지 않았는지 확인하십시오.  

 전원 부가 전에 모든 스위치가 off 되었는지 확인하여, 전원 부가 시 AC 모터 드라이브가 

자동 작동하여 이상 작동을 일으키지 않도록 하십시오.  

 전원 부가 전에 전면 커버가 올바로 설치되었는지 확인하십시오.  

 젖은 손으로 AC 모터 드라이브를 만지지 마십시오.  

 전원 부가 후 다음을 확인하십시오.: 디지털 키패드 없는 표시는 다음과 같아야 합니다.  

When power is applied, LED "READY" should 
light  up as shown above.  

 디지털 키패드 없는 표시는 다음과 같이 불이 들어와야 합니다. (에러 없는 일반 상태) 

When power is ON, it will display "F 0.0"and LED "STOP" 
and "FWD" should light up.  

 
- 드라이브에 팬이 내장되어 있다면, 작동 됩니다. 팬 조절의 출하 설정은 Pr.03.11=0 
(팬 항상 작동)입니다.  
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3.2 작동 방법 

설정에는 4.2 디지털 키패드 사용 법과 chapter 5 파라미터를 참조 바랍니다. 응용에 따른 적합한 

방식과 작동 법을 선택하십시오. 일반적으로 다음 표처럼 작동됩니다.  

3.3 시험 작동 

 “3.1 시작 전 준비” 점검이 완료되면,  시험 작동이 가능합니다. 이 작동 소스에 대한 공장 설정은 외부 

터미널입니다. (Pr.02.01=2). 

1. 전원 부가 후, LED “Ready” 이 켜지고 LED RUN과 FAULT가 꺼진 것 확인. 

2. MI1-DCM와 MI2-DCM에 스위치 연결 필요. 

3. AVI, 10V와 DCM 간에 가변 저항기 연결하거나 0-10Vdc를 AVI-DCM에 부가. 

4. 가변 저항기 혹은 0-10Vdc power를 1V이하로 설정. 

5. MI1=On을 정회전 설정. 역회전으로 변경을 원하면, MI2=On으로 설정. 감속 후 정지를 

설정하려면, MI1/MI2=Off로 설정.  

6. 다음 항목 점검: 

 모터 회전 방향이 올바른가? 

 모터가 비정상 소음이나 진동 없이 꾸준히 움직이는가?  

 가 감속이 부드러운가?  

 

디지털 키패드를 사용하여 시 작동을 하려면 다음 단계를 따르십시오.  

 디지털 키패드를 AC 모터 드라이브에 올바로 연결. 

 전원 부가 후, LED 표시기가 F 0.0Hz 인지 확인. 

 Pr.02.00=0 그리고 Pr.02.01=0 로 설정. (세부 사항은 chapter 4 작동 절차 참조) 

작동 방법 주파수 소스 작동명령어 

키패드  
  RESET

STOP
 

 

외부 신호로 작동 

MI3
MI4

DCM   

파라미터 

설정:  
04.05=10 
04.06=11 

외부 터미널 입력:
MI1-DCM 
MI2-DCM 

AVI, ACI 
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  키를 눌러 주파수를 5Hz 주변으로 설정. 

  키를 눌러 정 회전. 역회전으로 변경을, 페이지의 를 누른다. 

감속 후 정지 선택은  키를 누른다. 

 다음 항목 점검: 

 모터 회전 방향이 올바른가? 

 모터가 비정상 소음이나 진동 없이 꾸준히 움직이는가?  

 가 감속이 부드러운가?  

 

시 작동 결과가 정상이라면, 일반 작동을 개시합니다.  

NOTE  

1. 에러 발생 시는 작동을 즉시 중지하고 문제 해결 가이드를 참조하여 문제를 해결합니다.  

2. AC 모터 드라이브가 정지하였더라도 전원이 R/L1, S/L2, T/L3 에 부가되었다면 출력 터미널 U/T1, 

V/T2, W/T3 을 만지면 안됩니다. 전원이 꺼진 상태라 하더라도 DC-link 콘덴서 안에 위험 전압이 

남아 있을 수 있습니다. 

3. 부품 파손을 방지하기 위해서는, 부품이나 회로 기판에 금속 물질이나 손을 대서는 안됩니다.  
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Chapter 4 디지털 키패드 작동 

4.1 디지털 키패드 개요 

Potentiometer
For master Frequency
setting refer to Pr.02.00
and Pr.02.09

UP and DOWN Key
Sets the parameter
number and changes the 
numerical data, such as
Master Frequency

PROG/DATA
Used to enter programming parameters

MODE
Display mode selector STOP/RESET

RUN KEY

LED Display
Display frequency, 

current, voltage
and error, etc.

Status Display
Display of drive status 

 
 

표시 메시지 개요 

 
AC 드라이브 마스터 주파수 표시. 

 
터미널 U/T1, V/T2 과 W/T3 의 실제 출력 주파수 표시. 

 
사용자 지정 유닛 (where U = F x Pr.00.05) 

 
터미널 U/T1, V/T2 과 W/T3 의 출력 주파수 표시. 

 
AC 모터 드라이브 정 회전 상태 표시. 

 
AC 모터 드라이브 역 회전 상태 표시. 

 
카운터 값 (C). 

 
선택 파라미터 표시. 

 
선택 파라미터의 실제 저장 값 표시. 

 
외부 에러. 
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표시 메시지 개요 

 

입력이 키를 눌러 확정되면 1 초간 “End” 표시. 파라미터 값이 

설정되면, 새 값이 자동적으로 메모리에 저장. 입력을 수정 시는,  과 d 

 키 사용. 

 
입력이 무효하면 “Err” 표시. 

 

NOTE  

소수 2자리(예. 단위는 0.01)의 설정 값이 99.99를 초과하면, 4단위 표시에 근거하여 소수 1개 

자리만 표시됩니다.  
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4.2 디지털 키패드 사용법 

 START

To shift data

Setting direction

or

GO START

 START

or

Setting PLC Mode

or

Setting Mode

Note： In the selection mode, press to set the parameters. 

Setting parameters
move down to the previous display 

move up to the previous display 

or
Success to 
set parameter. 

Input data error

NOTE：In the parameter setting mode, you can press to return the selecting mode.

(When operation source is digital keypad)

enter PLC2 mode

enter PLC1 mode  
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Chapter 5 파라미터 

VFD-E 파라미터는 쉬운 설정을 위해 11 개 그룹으로 나뉘어져 있습니다. 대부분의 경우, 작동 전에 

모든 파라미터 설정을 마치고 작동 시 재 조정이 필요 없습니다.  

 
11 개 그룹은 다음과 같습니다.: 

 

Group 0:  사용자 파라미터 

Group 1:  기본 파라미터 

Group 2:  작동 방법 파라미터 

Group 3:  출력 기능 파라미터 

Group 4:  입력 기능 파라미터 

Group 5:  다 단계 속도 파라미터 

Group 6:  보호 파라미터 

Group 7:  모터 파라미터 

Group 8:  특수 파라미터 

Group 9:  통신 파라미터 

Group 10:  PID 컨트롤 파라미터 

Group 11:  확장 카드 파라미터 
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5.1 파라미터 설정 요약 

: 파라미터는 작동 중 설정 가능합니다.  

Group 0 사용자 파라미터 

파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

00.00 AC 모터 드라이브 
인식 코드 

읽기 전용 ##  

00.01 AC 모터 드라이브 
정격 전류 표시 

읽기 전용 #.#  

00.02 파라미터 Reset 

1: 모든 파라미터 읽기 전용 

0 

 
6: PLC 프로그램 초기화 
9: 모든 파라미터 출하 설정으로 리셋 

(Pr.00.12 에 따라 50Hz, 230V/400V 혹은 
220V/380V) 

10: 모든 파라미터 출하 설정으로 리셋 (60Hz, 
220V/440V)

00.03 시작 표시 선택 

0: 주파수 명령어 값 표시 (Fxxx) 

0 

 
1: 실제 출력 주파수 표시 (Hxxx) 
2: 사용자 정의 유닛의 내용 표시 (Uxxx) 
3: 다기능 표시, Pr.00.04 참조. 
4: FWD/REV 명령어 
5: PLCx (PLC 선택: PLC0/PLC1/PLC2) 

00.04 다 기능 디스플레이 

내용 

0: 사용자 정의 유닛 내용 표시 (Uxxx) 

0 

 
1: 카운터 값 표시 (c) 
2: PLC D1043 값 표시(C) 
3: DC-BUS 전압 표시 (u) 
4: 디스플레이 출력 전압 (E) 
5: 디스플레이 PID 아날로그 피드백 신호 값 

(b) (%)
6: 출력 전원 요소 각도 (n) 
7: 출력 전원 표시 (P) 
8: 전류 방출 시의 회전 추정 값 표시 (t) 

9: 디스플레이 AVI (I) (V) 
10: 디스플레이 ACI / AVI2 (i) (mA/V) 
11: IGBT 의 온도 표시 (h) (°C) 

00.05 사용자 정의 계수 0. 1 ~ 160.0 1.0  
00.06 Power Board 

소프트웨어 버전 
읽기 전용 #.##  

00.07 Control Board 
소프트웨어 버전 

읽기 전용 #.##  

00.08 패스워드 입력 0 ~ 9999 0  
00.09 패스워드 설정 0 ~ 9999 0  

00.10 컨트롤 모드 0: V/f Control 0  
1: Vector Control

00.11 예비 
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파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

00.12 50Hz 기본 전압 선택 0: 230V/400V 
1: 220V/380V 0  

Group 1 기본 파라미터 

파라미터 해설 설정 출하

설정
고객 

01.00 최대 출력 주파수 
(Fmax) 50.00 ~ 600.0 Hz 60.00  

01.01 최대 전압 주파수 
(Fbase) 0.10 ~ 600.0 Hz 60.00  

01.02 최대 출력 전압 
(Vmax) 

115V/230V 시리즈: 0.1V ~ 255.0V 220.0  

460V 시리즈: 0.1V ~ 510.0V 440.0

01.03 중간 점 주파수 
(Fmid) 0.10 ~ 600.0 Hz 1.50  

01.04 중간 점 전압 (Vmid) 
115V/230V 시리즈: 0.1V ~ 255.0V 10.0  
460V 시리즈: 0.1V ~ 510.0V 20.0

01.05 최소 출력 주파수 
(Fmin) 0.10 ~ 600.0 Hz 1.50  

01.06 최소 출력 전압 
(Vmin) 

115V/230V 시리즈: 0.1V ~ 255.0V 10.0  
460V 시리즈: 0.1V ~ 510.0V 20.0

01.07 출력 주파수 상한 0.1 ~ 120.0% 110.0  
01.08 출력 주파수 하한 0.0 ~100.0 % 0.0  
01.09 가속 시간 1 0.1 ~ 600.0 / 0.01 ~ 600.0 초 10.0  
01.10 감속 시간 1 0.1 ~ 600.0 / 0.01 ~ 600.0 초 10.0  
01.11 가속 시간 2 0.1 ~ 600.0 / 0.01 ~ 600.0 초 10.0  
01.12 감속 시간 2 0.1 ~ 600.0 / 0.01 ~ 600.0 초 10.0  
01.13 Jog 가속 시간 0.1 ~ 600.0 / 0.01 ~ 600.0 초 10.0  
01.14 Jog 감속 시간 0.1 ~ 600.0 / 0.01 ~ 600.0 초 10.0  
01.15 Jog 주파수 0.10 Hz ~ Fmax (Pr.01.00) Hz 6.00  

01.16 
자동 가속/감속 
(가/감속 시간 설정 

참조) 

0: Linear 가/감속  

0 

 
1: 자동 가속, Linear 감속 
2: Linear 가속, 자동 감속 
3: 자동 가/감속 (부하로 설정) 
4: 자동 가/감속 (가/감속 시간으로 설정) 

01.17 가속 S-커브 0.0 ~ 10.0 / 0.00 ~ 10.00 sec 0.0  

01.18 감속 S-커브 0.0 ~ 10.0 / 0.00 ~ 10.00 sec 0.0  

01.19 가/감속 시간 단위 
0: 단위: 0.1 sec 

0 
 

1: 단위: 0.01 sec 
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Group 2 작동 방법 파라미터  

파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

02.00 
 

1 차 마스터 주파수 
명령 소스 
 

0: 디지털 키패드 UP/DOWN 키 혹은 다기능 

입력 UP/DOWN. 최종 사용 주파수가 

저장됨.  
1: AVI 로부터 0 ~ +10V 
2: ACI 로부터 4 ~ 20mA  혹은 AVI2 로부터 0 

~ +10V 
3: RS-485 직렬 통신 (RJ-45). 
4: 디지털 키패드 가변 저항기 

1 
 

 

02.01 1 차 작동 명령 소스 

0: 디지털 키패드 

1 

 

1: 외부 터미널. 키패드 STOP/RESET 가능. 

2: 외부 터미널. 키패드 STOP/RESET 불가. 

3: RS-485 직렬 통신 (RJ-45). 키패드 
STOP/RESET 가능. 

4: RS-485 직렬 통신 (RJ-45). 키패드 
STOP/RESET 불가. 

02.02 정지 방법 

0: STOP: 램프정지;    E.F.: 코스트정지 

0 

 
1: STOP: 코스트정지; E.F.: 코스트정지 
2: STOP: 램프정지;     E.F.: 램프정지 
3: STOP: 코스트정지; E.F.: 램프정지 

02.03 PWM 캐리어 주파수 

설정 1 ~ 15kHz 8 
 

02.04 모터 방향 조절 
0: 정회전/역회전 작동 가능 

0 
 

1: 역회전 작동 불가 
2: 정회전 작동 불가 

02.05 Line 시작 잠금 

0: 불가. 작동 명령 소스 Pr.02.01 가 

변경되어도 작동 상태가 변경 안됨.  

1 

 

1: 가능. 작동 명령 소스 Pr.02.01 가 바뀌면 

작동 상태도 변경됨.  
2: 불가. 작동 명령 소스 Pr.02.01 이 변경되면 

작동 상태 변경. 
3: Enable. 작동 명령 소스 Pr.02.01 가 

변경되면 작동 상태 변경. 

02.06 ACI 신호 손실 (4-
20mA) 

0: 0 Hz 로 감속 
1 

 
1: Coast to stop 후 “AErr” 표시 
2: 최종 주파수 명령에 따라 작동 계속 

02.07 Up/Down 모드 

0: UP/DOWN 키로 조정 

0 

 
1: 가/감속 시간 기준 
2: 속도 고정 
3: 펄스 입력 장치 

02.08 
항속에서 UP/DOWN 
작동 변경 시 가/감속 

비율 
0.01~10.00 Hz 0.01 
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파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

02.09 2 차 주파수 명령 
소스 

0: 디지털 키패드 UP/DOWN 키 혹은 가 기능 

입력 UP/DOWN. 최종 사용 주파수가 

저장됨.  
1: AVI 에서 0 ~ +10V  
2: ACI 에서 4 ~ 20mA 혹은 AVI2 에서 0 ~ 

+10V 
3: RS-485 직렬 통신 (RJ-45). 
4: 디지털 키패드 가변 저항기 

0 

 

02.10 1 차 2 차 마스터 
주파수 명령 조합 

0: 1 차 마스터 주파수 명령 

0 

 

1: 1 차 마스터 주파수 명령+ 2 차 마스터 
주파수 명령 

2: 1 차 마스터 주파수 명령 – 2 차 마스터 
주파수 명령 

02.11 키보드 주파수 명령 0.00 to 600.0Hz 60.00  
02.12 통신 주파수 명령 0.00 to 600.0Hz 60.00  

02.13 
키패드 혹은 통신 

주파수 명령 저장 

선택 

0: 키패드 & 통신 주파수 저장 
0 

 
1: 키패드 주파수 만 저장 
2: 통신 주파수만 저장 

02.14 
정지 시 주파수 명령 

선택 (키보드 및 

통신) 

0: 전류 주파수 명령에 따름 
0 

 
1: 0 주파수 명령에 따름 
2: 정지 시 주파수 표시에 따름 

02.15 정지 시 주파수 표시 0.00 ~ 600.0Hz 60.00  

02.16 마스터 주파수 명령 

소스 표시  

읽기 전용 
Bit0=1: 1 차 주파수 명령에 따름 (Pr.02.00) 
Bit1=1: 2 차 주파수 명령에 따름 (Pr.02.09) 
Bit2=1: 다중 입력 기능에 따름 
Bit3=1: PLC 주파수 명령에 따름 

## 

 

02.17 작동 명령 소스 표시 

읽기 전용 
Bit0=1: 디지털 키패드에 따름 
Bit1=1: RS485 통신에 따름 
Bit2=1: 외부 터미널 2/3 배선 모드에 따름 
Bit3=1: 다중 입력 기능에 따름 
Bit4=1: PLC 작동 명령에 따름 

## 

 

Group 3 출력 기능 파라미터 

파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

03.00 다기능 출력 릴레이 
(RA1, RB1, RC1) 

0: 기능 없음 8  
1: AC 드라이브 사용 가능 

2: 마스터 주파수 도달  
3: Zero 스피드 

03.01 다 기능 출력 터미널 
MO1 

4: 과토크 검출 1  

5: 기본-블록 (B.B.) 표시 
6: 저 전압 표시 
7: 작동 모드 표시 



Chapter 5 파라미터|VFD-E Series 

5-6 Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 

파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

  

8: 에러 표시   
9: 희망 주파수 도달 
10: 터미널 카운트 값 도달  
11: 예비 카운트 값 도달  

  

12: 과 전압 속도 상실 감시  

 

 
13: 과 전류 속도 상실 감시  
14: Heat sink 과열 경고  
15: 과 전압 감독  
16: PID 감독  

  17: 정 회전 명령    
18: 역 회전 명령  
19: Zero 속도 출력 신호 
20: 경고 (FbE,Cexx, AoL2, AUE, SAvE) 
21: 브레이크 컨트롤 (희망 주파수 도달) 

03.02 희망 주파수 도달 0.00 ~ 600.0Hz 0.00  

03.03 아날로그 출력 신호 
0: 아날로그 주파수 미터 

0 
 

1: 아날로그 전류 미터 
03.04 아날로그 출력 Gain 1 ~ 200% 100  

03.05 터미널 카운트 값  0 ~ 9999 0  
03.06 예비 카운트 값 0 ~ 9999 0  

03.07 터미널 카운트 값 

도달 시 EF 작동 
0: 터미널 카운트 값 도달, EF 표시 없음 

0 
 

1: 터미널 카운트 값 도달, EF 작동 

03.08 Fan 컨트롤 

0: Fan 항상 ON 

0 

 
1: AC 모터 드라이브 정지 1 분 후 fan 

OFF 정지 
2: AC 모터 드라이브 작동 시 Fan ON, AC 

모터 드라이브 정지 시 fan OFF  
3: 초기 온도 도달 시 Fan ON 

03.09 PLC 에 사용되는 
디지털 출력 

읽기 전용 

## 

 
Bit0=1: PLC 사용 RLY 
Bit1=1: PLC 사용 MO1 
Bit2=1: PLC 사용 MO2/RA2 
Bit3=1: PLC 사용 MO3/RA3 
Bit4=1: PLC 사용 MO4/RA4 
Bit5=1: PLC 사용 MO5/RA5 
Bit6=1: PLC 사용 MO6/RA6 
Bit7=1: PLC 사용 MO7/RA7 

03.10 PLC 사용 아날로그 
출력  

읽기 전용 
## 

 
Bit0=1: PLC 사용 AFM 

03.11 브레이크 해제 

주파수 0.00 ~ 20.00Hz 0.00 
 

03.12 브레이크 작동 

주파수 0.00 ~ 20.00Hz 0.00 
 

03.13 다기능 출력 터미널 

상태 표시 
읽기 전용 

## 
 

Bit0: RLY 상태 
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파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

Bit1: MO1 상태 
Bit2: MO2/RA2 상태 
Bit3: MO3/RA3 상태 
Bit4: MO4/RA4 상태 
Bit5: MO5/RA5 상태 
Bit6: MO6/RA6 상태 
Bit7: MO7/RA7 상태  

Group 4 입력 기능 파라미터 

파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

04.00 키패드 가변 저항 

바이어스 0.0 ~ 100.0 % 0.0 
 

04.01 키패드 가변 저항 

바이어스 극성 
0: + 바이어스 

00 
 

1: - 바이어스  

04.02 키패드 가변 저항 
Gain 0.1 to 200.0 % 100.0  

04.03 
키패드 가변 저항 - 
Bias, 역 회전 운동 

가능/불가능 

0: - 바이어스 명령 없음 
0 

 

1: - 바이어스: REV 운동 가능 
04.04 2-배선/3-배선 작동 

컨트롤 모드 
0: 2-배선: FWD/STOP, REV/STOP 

0 
 

1: 2-배선: FWD/REV, RUN/STOP 
2: 3-배선 작동 

04.05 다기능 입력 터미널 
(MI3)  

0: 기능 없음 1  
1: 다 단계 속도 명령 1   

2: 다 단계 속도 명령 2   
04.06 다기능 입력 터미널 

(MI4) 
3: 다 단계 속도 명령 3 2  

4: 다 단계 속도 명령 4   

5: 외부 리셋    
04.07 다기능 입력 터미널 

(MI5) 
6: 가/감속 금지 3  
7: 가/감속 시간 선택 명령   
8: Jog 작동   

04.08 다기능 입력 터미널 
(MI6) 

9: 외장 베이스 블록 4  

10: Up: 증분 마스터 주파수   

11: Down: 증분 마스터 주파수   
  12: 카운터 트리거 신호   

13: 카운터 리셋   
14: E.F. 외부 에러 입력   
15: PID 기능 불가   

  16: 출력 차단 정지   
17: 파라미터 잠금 가능   

  18: 작동 명령 선택 (외부 터미널)   
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파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

19: 작동 명령 선택 (키패드)   
20: 작동 명령 선택 (통신)   
21: FWD/REV 명령   
22: 2 차 주파수 명령 소스   
23: Run/Stop PLC 프로그램 (PLC1) 
24: PLC 프로그램 다운로드/실행/모니터 

(PLC2) 

  

04.09 다 기능 입력 컨택트 

선택 

Bit0:MI1 
Bit1:MI2 
Bit2:MI3 
Bit3:MI4 
Bit4:MI5 
Bit5:MI6 
Bit6:MI7 
Bit7:MI8 
Bit8:MI9 
Bit9:MI10 
Bit10:MI11 
Bit11:MI12 
0:N.O., 1:N.C. 
비고:3- 배선 조절 시 MI1 ~ MI3 는 무효 

0 

 

04.10 디지털 터미널 입력 

Debouncing 시간 1 ~ 20 (*2ms) 1 
 

04.11 최소 AVI 전압 0.0 to 10.0V  0.0  

04.12 최소 AVI 주파수 0.0 to 100.0% 0.0  

04.13 최대 AVI 전압 0.0 to 10.0V 10.0 

04.14 최대 AVI 주파수 0.0 to 100.0% 100.0 

04.15 최소 ACI 전압 0.0 to 20.0mA  4.0  

04.16 최소 ACI 주파수 0.0 to 100.0% 0.0  

04.17 최소 ACI 전압 0.0 to 20.0mA  20.0  

04.18 최대 ACI 주파수 0.0 to 100.0% 100.0  

04.19 ACI/AVI2 선택 0: ACI 0 
 

1: AVI2 

04.20 최소 AVI2 전압 0.0 to 10.0V  0.0  

04.21 최소 AVI2 주파수 0.0 to 100.0% 0.0  

04.22 최대 AVI2 전압 0.0 to 10.0V  10.0  

04.23 최대 AVI2 주파수 0.0 to 100.0% 100.0  

04.24 
 

PLC 사용 디지털 

입력 

읽기 전용. 

## 
  

Bit0=1:PLC 사용 MI1 
Bit1=1: PLC 사용 MI2 
Bit2=1: PLC 사용 MI3 
Bit3=1: PLC 사용 MI4  
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파라미터 해설 설정 출하 

설정 고객 

Bit4=1: PLC 사용 MI5 
Bit5=1: PLC 사용 MI6 
Bit6=1: PLC 사용 MI7 
Bit7=1: PLC 사용 MI8 
Bit8=1: PLC 사용 MI9 
Bit9=1: PLC 사용 MI10 
Bit10=1: PLC 사용 MI11 
Bit11=1: PLC 사용 MI12 

04.25 PLC 사용 아날로그 

입력 

읽기 전용 
## 

 
Bit0=1: PLC 사용 AVI 
Bit1=1: PLC 사용 ACI/AVI2 

04.26 다기능 입력 터미널 

상태 표시 

읽기 전용 

## 

 
Bit0: MI1 상태 
Bit1: MI2 상태  
Bit2: MI3 상태  
Bit3: MI4 상태  
Bit4: MI5 상태  
Bit5: MI6 상태  
Bit6: MI7 상태  
Bit7: MI8 상태  
Bit8: MI9 상태  
Bit9: MI10 상태  
Bit10: MI11 상태  
Bit11: MI12 상태  

04.27 내부/외부 다기능 

입력 터미널 선택 
0~4095 0  

04.28 내부 터미널 상태 
0~4095 0  

 

Group 5 다 단계 속도와 PLC 파라미터 

파라미터 설명 설정 출하 

설정
고객 

05.00 1st 단계 속도 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.01 2nd 단계 속도 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.02 3rd 단계 속도 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.03 4th 단계 속도 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.04 5th 단계 속도 주파수  0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.05 6th 단계 속도 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.06 7th 단계 속도 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.07 8th 단계 속도 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.08 9th 단계 속도 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
05.09 10th 단계 속도 

주파수 
0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
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파라미터 설명 설정 출하 

설정 고객 

05.10 11th 단계 속도 

주파수 
0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  

05.11 12th 단계 속도 

주파수  
0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  

05.12 13th 단계 속도 

주파수 
0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  

05.13 14th 단계 속도 

주파수 
0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  

05.14 15th 단계 속도 

주파수 
0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  

 

Group 6 보호 파라미터  

파라미터 설명 설정 출하 

설정 고객 

06.00 과 전압 Stall(속도 
상실) 방지 

115/230V 시리즈: 330.0V ~ 410.0V 390.0V  
460V 시리즈: 660.0V ~ 820.0V 780.0V 
0.0: 과전압 stall 방지 미사용  

06.01 과속중 과전류 Stall 
방지 

0: 미 사용 
20 ~ 250% 170 

 

06.02 작동중 과전류 Stall 
방지 

0: 미 사용 
20 ~ 250% 170 

 

06.03 과토크 탐지 모드 
(OL2) 

0: 미 사용 

0 

 

1: 항속 운전 시 가능. 과토크가 탐지되면, 

OL1 혹은 OL 시까지 운전 유지. 

2: 항속 운전 시 가능. 과토크가 탐지되면 

운전 중단. 

3: 가속 시 가능. 과토크가 탐지되면, OL1 
혹은 OL 시까지 운전 유지.  

 

4: 가속 시 가능. 과토크가 탐지되면 운전 

중단.  
 

06.04 과토크 감지 단계 10 ~ 200% 150  
06.05 과토크 감지 시간 0.1 ~ 60.0 sec 0.1  

06.06 
전기 온도 과부하 

릴레이 선택 
0: 기본 모터(팬으로 자가 냉각) 

2 
 

1:  특수 모터(강제 외부 냉각) 
2: 사용 불가 

06.07 전기 온도 특성 30 ~ 600 sec 60  

06.08 현재 에러 기록 

0: 에러 없음 

0 

 
1: 과 전류 (oc) 
2: 과 전압 (ov) 
3: IGBT 과열 (oH1) 
4: 전원 보드 과열 (oH2) 

  5: 과부하 (oL) 
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파라미터 설명 설정 출하 

설정
고객 

  6: 과부하 1 (oL1) 

  7: 모터 과부하 (oL2) 
06.09 2 차 최근 에러 기록 8: 외부 에러 (EF)  

9: 가속 시 전류가 정격 전류 2 회 초과.(ocA) 

10: 감속 시 전류가 정격 전류 2 회 초과.(ocd) 

  11: 점진 상태 작동 시 전류가 정격 전류 2 회 

초과 (ocn) 
 

  12: 접지 에러 (GFF)  

  13: 예비  

  14: 상 – 손실 (PHL)  
  15: 예비  
  16: 자동 가/감속 에러 (CFA)  

06.10 3 차 최근 에러 기록 17: 소프트웨어/패스워드 보호 (codE)  

18: 전원 보드 CPU WRITE 에러 (cF1.0)  
19: 전원 보드 Board CPU READ 에러 (cF2.0)  

20: CC, OC 하드웨어 보호 에러 (HPF1)  

06.11 4 차 최근 에러 기록 21: OV 하드웨어 보호 에러 (HPF2)  

22: GFF 하드웨어 보호 에러 (HPF3)  

23: OC 하드웨어 보호 에러 (HPF4)  

06.12 4 차 최근 에러 기록 
24: U-상 에러 (cF3.0) 

 

 
25: V-상 에러 (cF3.1) 
26: W-상 에러 (cF3.2) 

  27: DCBUS 에러 (cF3.3)   

  28: IGBT 과열 (cF3.4)   

  29: 전원 보드 과열 (cF3.5)   

  30: 컨트롤 보드 CPU WRITE 에러(cF1.1)   

  31: 컨트롤 보드 CPU WRITE 에러 (cF2.1)   

  32: ACI 신호 에러 (AErr)   

  33: 예비   

  

34: 모터 PTC 과열 보호 (PtC1) 
35-39: 예비 
40: 컨트롤 보드 및 전원 보드 통신 타임아웃 

에러 (CP10) 
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Group 7 모터 파라미터 

파라미터 설명 설정 출하 

설정 고객 

07.00 모터 정격 전류  30 %~ 120%  100  
07.01 모터 무 부하 전류 0%~ 99%  40  

07.02 토크보상 0.0 ~ 10.0 0.0  

07.03 슬립보상 (PG 없이 
사용) 

0.00 ~ 10.00 0.00  

07.04 모터 파라미터 자동 

튜닝 

0: Disable 
1: Auto tuning R1 
2: Auto tuning R1 + no-load test 

0 
 

07.05 모터 Line-to-line 
저항 R1 

0~65535 mΩ 0 
 

07.06 모터  슬립 율 0.00 ~ 20.00 Hz 3.00  
07.07 슬립 보상 한계 0 ~ 250% 200  
07.08 토크보상 유지 시간  0.01 ~10.00 Sec 0.10  
07.09 슬립보상 유지 시간  0.05 ~10.00 sec 0.20  

07.10 누적 모터 작동 시간 
(Min.) 0 ~ 1439 Min. 0  

07.11 누적 모터 작동 시간 
(Day) 0 ~ 65535 Day 0  

07.12 모터 PTC 과열 보호 0: Disable 
1: Enable 0  

07.13 PTC 보호 입력 

Debouncing 타임  0~9999(*2ms) 100 
 

07.14 모터 PTC 과열 보호 

단계 0.1~10.0V 2.4 
 

07.15 모터 PTC 과열 경고 

단계 0.1~10.0V 1.2 
 

07.16 모터 PTC 과열 리셋 0.1~5.0V 0.6  

07.17 모터 PTC 과열 처리 
0: 정지 경고 및 RAMP 
1: 정지 경고 및 COAST 
2: 경고 및 작동 유지 

0 
 

 

Group 8 Special Parameters 

파라미터 설명 설정 출하 

설정 고객 

08.00 DC 브레이킹 전류 

레벨 l 0 ~ 100% 0 
 

08.01 시작 시 DC 브레이킹 

시간 0.0 ~ 60.0 sec 0.0 
 

08.02 정지 시 DC 브레이킹 

시간 0.0 ~ 60.0 sec 0.0 
 

08.03 DC 브레이킹 시작 점 0.00 ~ 600.0Hz 0.00  
08.04 순간 전원 손실 작동 0: 순간 전원 손실 시 작동 중단 0  
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파라미터 설명 설정 출하 

설정
고객 

선택 1: 일시 전력 상실 시 작동 계속, 마스터 

주파수 참조 값으로 속도 검색 시작.  
2: 일시 저력 상실 시 작동 계속, 최소 

주파수로 속도 검색 시작 

08.05 최대 허용 전원 상실 

시간 0.1 ~ 5.0 sec 2.0 
 

08.06 기본 블록 속도 검색 
0: 속도 검색 미 사용 

1 
 

1: 최종 주파수 명령으로 속도 검색 시작 
 2: 최소 출력 주파수로 시작  

08.07 속도 검색 B.B. 시간 0.1 ~ 5.0 sec 0.5  

08.08 속도 검색 전류 

리미트  30 ~ 200% 150 
 

08.09 주파수 1 건너뛰기 

상한  0.00 ~ 600.0 Hz  0.00
 

08.10 주파수 1 건너뛰기 

하한 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00
 

08.11 주파수 2 건너뛰기 

상한  0.00 ~ 600.0 Hz  0.00
 

08.12 주파수 2 건너뛰기 

하한  0.00 ~ 600.0 Hz 0.00
 

08.13 주파수 3 건너뛰기 

상한  0.00 ~ 600.0 Hz  0.00
 

08.14 주파수 3 건너뛰기 

하한 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00
 

08.15 에러 시 자동 재 

시작 
0 ~ 10 (0=미 사용) 0  

08.16 에러 후 재 시작 시 

시간 자동 리셋 
0.1 ~ 6000 sec 

60.0
 

08.17 자동 에너지 절약 
0: 미 사용 

0 
 

1: 사용 

08.18 AVR 기능 

0: AVR 기능사용 

0 

 
1: AVR 기능 사용안함 
2: AVR 감속시 기능 사용안함 
3: AVR 정지시 가능 사용안함 

08.19 소프트웨어 

브레이킹 레벨 

115V / 230V 시리즈: 370.0 ~ 430.0V 380.0  

460V 시리즈: 740.0 ~ 860.0V 760.0

08.20 모터 불안정 보정 

계수 
0.0~5.0 

0.0 
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Group 9 통신 파라미터  

파라미터 설명 설정 출하 

설정 고객 

09.00 통신 주소 1 ~ 254 1  

09.01 전송 속도 

0: Baud rate 4800bps 

1 

 
1: Baud rate 9600bps 
2: Baud rate 19200bps 
3: Baud rate 38400bps 

09.02 전송 에러 처리 

0: 경고 후 운전 계속 

3 

 
1: 경고 후 ramp 에서 중지 
2: 경고 후 coast 에서 중지 
3: 경고 없으며 작동 계속  

09.03 타임 아웃 검색 0.1 ~ 120.0 초 
0.0: 미 사용 0.0 

 

09.04 통신 프로토콜 

0: 7,N,2 (Modbus, ASCII) 

0 

 
1: 7,E,1 (Modbus, ASCII) 
2: 7,O,1 (Modbus, ASCII) 
3: 8,N,2 (Modbus, RTU) 
4: 8,E,1 (Modbus, RTU)
5: 8,O,1 (Modbus, RTU) 

09.05 예비 
09.06 예비 

09.07 반응 딜레이 시간 
0 ~ 200 (단위: 2ms) 

1 
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Group 10 PID 컨트롤 파라미터 

파라미터 설명 설정 출하 

설정
고객 

10.00 PID 설정 포인트 

선택 

0: PID 운전 미사용 

0 

 

1:  키패드 (Pr.02.00 에 기반) 

2: AVI 로부터 0 ~ +10VI 
3: ACI 로부터 4 ~ 20mA 혹은 AVI2 로부터 0 

~ +10V
4: PID 설정 포인트 (Pr.10.11) 

10.01 PID 피드백 입력 

터미널 

0: 양 외부 터미널 AVI 로부터 PID 피드백 (0 
~ +10VDC) 

1: 음 외부 터미널 AVI 로부터 PID 피드백 (0 
~ +10VDC) 

2: 양 외부 터미널 ACI 로부터 PID 피드백 (4 
~ 20mA)/ AVI2 (0 ~ +10VDC). 

3: 음 외부 터미널 ACI 로부터 PID 피드백 (4 
~ 20mA)/ AVI2 (0 ~ +10VDC).

0 

 

10.02 비례 Gain (P) 0.0 ~ 10.0 1.0  

10.03 적분 시간 (I) 0.00 ~ 100.0 sec (0.00=미사용) 1.00  

10.04 미분 컨트롤 (D) 
0.00 ~ 1.00 sec 

0.00
 

10.05 적분 컨트롤 상부 

범위 0 ~ 100% 100 
 

10.06 초기 딜레이 필터 

타임 0.0 ~ 2.5 sec 0.0 
 

10.07 PID 출력 주파수 

리미트 0 ~ 110% 100 
 

10.08 PID 피드백 신호 
감지 시간 0.0 ~ 3600 sec (0.0=미사용) 60.0

 

10.09 에러 PID 피드백 

신호 처리 

0: 경고 후 RAMP 에서 정지  

0 

 
1: 경고 후 COAST 에서 정지  
2: 경고 후 계속 작동 

10.10 PID 감지 값 초과 

Gain  0.0 ~ 10.0 1.0 
 

10.11 PID 설정 포인트 
소스 

0.00 ~ 600.0Hz 
0.00

 

10.12 PID 옵셋 레벨 1.0 ~ 50.0% 10.0  

10.13 PID 옵셋 감지 시간 0.1 ~ 300.0 sec 5.0 
 

10.14 슬립/기상 감지 시간 0.0 ~ 6550 sec 0.0 
 

10.15 슬립 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  

10.16 기상 주파수 0.00 ~ 600.0 Hz 0.00  
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파라미터 설명 설정 출하 

설정 고객 

10.17 최소 PID 출력 

주파수 선택 
0: PID 컨트롤에 의함 

0 
 

1: 최소 출력 주파수에 의함 (Pr.01.05) 

 

Group 11 확장 카드 파라미터 

파라미터 설명 설정 출하 

설정 고객 

11.00 다 기능 출력 터미널 
MO2/RA2 

0: 기능 없음 

0 

 
1: AC 드라이브 작동 가능 

2: 마스터 주파수 도달 
3: Zero 스피드 

11.01 다 기능 출력 터미널 
MO3/RA3 

4: 과토크 감지 

0 

 
5: Base-Block (B.B.) 표시 
6: 저 전압 표시 
7: 운전 모드 표시 

11.02 다 기능 출력 터미널 
MO4/RA4 

8: 에러 표시 

0 

 
9: 희망 주파수 도달  
10: 터미널 카운트 값 도달  
11: 예비 카운트 값 도달  

11.03 다 기능 출력 터미널 
MO5/RA5 

12: 과 전압 Stall(속도 상실) 감독  

0  
13: 과 전류 Stall 감독  
14: Heat sink 과열 경고  
15: 과전압 감독  

11.04 다 기능 출력 터미널 
MO6/RA6 

16: PID 감독  

0 

 
17: 정회전 명령  
18: 역회전 명령  
19: Zero 속도 출력 신호 

11.05 다 기능 출력 터미널 
MO7/RA7 

20: 경고 (FbE,Cexx, AoL2, AUE, SAvE) 
0 

 
21: 브레이크 컨트롤 (희망 주파수 도달) 

11.06 다 기능 입력 터미널 
(MI7)  

0: 기능 없음 0  
1: 다 단계 속도 명령 1   

2: 다 단계 속도 명령 2   

11.07 다 기능 입력 터미널 
(MI8) 

3: 다 단계 속도 명령 3 0  

4: 다 단계 속도 명령 4   

5: 외부 리셋   

11.08 다 기능 입력 터미널 
(MI9) 

6: 가/감속 금지 0  
7: 가/감속 시간 선택 명령   
8: Jog 작동   

11.09 다 기능 입력 터미널 
(MI10) 

9: 외부 기본 블록 0  

10: Up:마스터 주파스 증가   

11: Down: 마스터 주파수 감소   
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파라미터 설명 설정 출하 

설정 고객 

     

11.10 다 기능 입력 터미널 
(MI11) 

12: 카운터 트리거 신호 0  

13: 카운터 리섹   
14: E.F. 외부 에러 입력   
15: PID 기능 미 사용   

16: 출력 차 단정지   
17: 파라미터 잠금 사용   

11.11 다 기능 입력 터미널 
(MI12) 

18: 운전 명령 선택 (외부 터미널) 0  
19: 운전 명령 선택 (키패드)   
20: 운전 명령 선택 (통신)   
21: 정/역회전 명령   
22: 2 차 주파수 명령 소스   
23: Run/Stop PLC 프로그램 (PLC1)   

  24: PLC 프로그램 다운로드/실행/감독 (PLC2)   
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5.2 적용 별 파라미터 설정 

속도 검색 

적용 목적 기능 관련 파라미터

풍차, 권선기, 팬 혹은 

여타 관성 부하 
자율 작동 모터 

재가동 
자율 작동 모터가 완전히 멈추기 전에, 

모터 속도 감지 없이 재 가동이 

가능함. AC 모터 드라이브는 

자동적으로 모터 속도를 탐색하고 

모터 속도와 동일할 때까지 가속한다. 

08.04~08.08

 

작동 전 DC 브레이킹 

적용 목적 기능 관련 파라미터

예를 들어 풍차, 팬 

혹은 펌프 등이 

바람이나 유류 등에 

의해 전원 부하 없이 

회전 될 때 

자동 회전 모터를 

정지 상태로 유지 
자율 작동 모터의 운동 방향이 고정 

적이지 않을 시, 시작 전 DC 브레이킹 

실행.  

08.00 
08.01 

 

에너지 절약 

적용 목적 기능 관련 파라미터

펀칭 머신, 팬, 펌프 및 

정밀 장비 
에너지 절약과 진동

감소 
풀 파워 가속이나 감속 중에 있을 시, 
AC 모터 드라이브 항속 운전 시 에너지 
절약, 정밀 장비에는 진동감소 효과 
있음.  

08.17 

 

다 단계 작동 

적용 목적 기능 관련 파라미터

컨베이어 장비 다 단계 속도를 

통한 사이클 작동 

15 단계 속도 및 유지를 단순한 접점 
신호로 조절.  

04.05~04.08
05.00~05.14

 

가속 및 감속 시간 전환  

적용 목적 기능 관련 파라미터

컨베이어 장비 자동 턴 

테이블  
외부 신호로서 가속

및 감속 시간 전환

AC 모터 드라이브 2 개 이상의 모터를 

운전할 때, 고속이 가능하며 부드럽게 

시작되고 중단됨.  

01.09~01.12
04.05~04.08
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과열 경고 

적용 목적 기능 관련 파라미터

에어컨 안전 장치 AC 모터 드라이브 과열 시, 온도 

센서를 사용하여 과열 경고. 
03.00~03.01
04.05~04.08

 

2-배선/3-배선 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 
외부 터미널을 통한

운전, 정지, 정회전, 

역회전 

VFD-E

MI1:("OPEN":STOP)
("CLOSE":FWD)

MI2:("OPEN": STOP)
("CLOSE": REV)

DCM

FWD/STOP

REV/STOP

 
 

VFD-E

MI1:("OPEN":STOP)
("CLOSE":RUN)

MI2:("OPEN": FWD)
("CLOSE": REV)

DCM

RUN/STOP

FWD/REV

 
3-wire 

VFD-E

MI3:("OPEN":STOP)
MI1 ("CLOSE":RUN):

MI2:("OPEN": FWD)
("CLOSE": REV)

DCM

STOP

REV/FWD

RUN

 

02.00 
02.09 
04.04 

 

작동 명령 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 컨트롤 신호 소스 

선택 
외부 터미널, 디지털 키패드 혹은 
RS485 중에 AC 모터 드라이브 선택.  

02.01 
04.05~04.08

 

Frequency Hold 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 가속 / 감속 pause 가/감속 시 출력 주파수 유지 04.05~04.08
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에러 후 자동 재 시작 

적용 목적 기능 관련 파라미터

에어컨, 원격 펌프 
사용자 간섭 없이 

연속적이며 

안정적인 작동 

에러 발생 시 AC 모터 드라이브 자동 

재 시작/리셋, 최대 10 회까지. 

08.15~08.16

 

DC 브레이킹에 의한 비상 정지 

적용 목적 기능 관련 파라미터

고속 로터 브레이크 저항 없이

비상 정지 

브레이크 저항 없이 빠른 중단이 필요 

시 DC 브레이킹을 사용하여 AC 모터 

드라이브를 비상 정치 시킬 수 있다. 

자주 사용 시에는 모터 냉각을 

고려하여야 한다.  

08.00 
08.02 
08.03 

 

과-회전 설정 

적용 목적 기능 관련 파라미터

펌프, 팬, 사출 성형기 
장비 보호 및 

연속적/안정적인 

작동 

과토크 감지 단계 설정 가능. OC 속도 

까 떨어지면, OV 속도 지연과 과토크 

이 발생하고 출력 주파수가 

자동적으로 조정된다. 팬 및 펌프 같은 

연속 운전이 필요한 장치에 적합.  

06.00~06.05

 

상한/하한 주파수 

적용 목적 기능 관련 파라미터

펌프 및 팬 상한/하한 내로 

모터 속도 조절 

상한/하한, 외부 gain 혹은 bias 

사용자 설정이 불가하다면, AC 모터 

드라이브 내 개별 설정이 가능.  

01.07 
01.08 

 

Skip 주파수 설정 

적용 목적 기능 관련 파라미터

펌프 및 팬 장비 진동 방지 
Skip 주파수 범위 내에서 AC 모터 

드라이브 항속 운전 불가함. 3 단계 

skip 주파수 범위 설정 가능. 

08.09~08.14

 

Carrier Frequency Setting 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 전자음 낮춤 모터 전자음 감속 필요 시 캐리어 

주파수 증가.  
02.03 
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주파수 명령 유실 시 작동 유지 

적용 목적 기능 관련 파라미터

에어컨 연속 작동 
시스템 오류로 주파수 명령이 유실될 

시, AC 모터 드라이브 운전 상태 유지. 
인텔리전트 에어컨에 적합. 

02.06 

 

운전 시 출력 신호  

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 운전 상태를 위한 

신호 제공 

AC 모터가 작동할 때 브레이킹 
정지(브레이크 해제)를 위한 신호가 
가용. (AC 드라이브가 자율작동하게 
되면 신호가 사라짐.) 

03.00~03.01

 

제로 속도에서 출력 신호 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 운전 상태를 위한 

신호 제공 

출력 주파수가 최소 출력 주파수보다 

작을 시, 외부 시스템 혹은 컨트롤 

배선용 신호가 주어짐.  

03.00~03.01

 

희망 주파수 출력 신호 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 운전 상태를 위한 

신호 제공 

출력 주파수가 희망 주파수(주파수 

명령에 따라)일 시, 외부 시스템 혹은 

컨트롤 배선용 신호가 주어짐. (주파수 

도달).  

03.00~03.01

 

기본 블록 출력 신호 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 운전 상태를 위한 

신호 제공 
기본 블록 실행 시, 외부 시스템 혹은 

컨트롤 배선용 신호가 주어짐.  
03.00~03.01

 

Heat Sink 과열 경고 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 안전 용도 heat sink 과열 시, 외부 시스템 혹은 

컨트롤 배선용 신호가 주어짐.  
03.00~03.01
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다 기능 아날로그 출력 

적용 목적 기능 관련 파라미터

일반 용도 디스플레이 작동 

상태 

주파수, 전류/전압 값을 주파수 

특정기나 전압/전류 측정기로 측정 

가능. 

03.06 
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5.3 파라미터 설정 개요 

Group 0: 사용자 파라미터                                   운전 중 파라미터 설정 가능. : This 
parameter can be set during operation. 

00.00 AC 모터 드라이브 인식 코드 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  ##

00.01 AC 모터 드라이브 정격 전류 표시 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  #.#

 Pr. 00.00 는 AC 모터 드라이브 인식 코드를 표시합니다. 인식 코드와 관련된 용량, 정격 

전류, 정격 전압과 최대 캐리어 주파수. 다음 표를 사용하여 AC 모터 드라이브의 정격 전류, 

정격 전압 및 최대 캐리어 주파수가 인식 코드와 일치하는지 확인하십시오.  

 Pr.00.01 는 AC 모터 드라이브의 정격 전류를 표시합니다. 이 파라미터를 읽음으로서 AC 

모터 드라이브가 올바른지 확인할 수 있습니다.  

 
00.02 파라미터 리셋 

    출하 설정:  0

 설정 1 모든 파라미터 읽기 전용 

  6 PLC 프로그램 삭제 

  9 모든 파라미터 출하 설정으로 복원 (Pr.00.12 에 따라 50Hz, 230V/400V 
혹은 220V/380V) 

  10 모든 파라미터 출하 설정으로 복원 (60Hz, 115V/220V/440V) 

 이 파라미터는 사용자가 오류 기록(Pr.06.08 ~ Pr.06.12)을 제외한 모든 파라미터를 출하 

설정으로 되돌리도록 해 줍니다.. 

50Hz: Pr.01.00 및 Pr.01.01 는 50Hz 으로 설정되며 Pr.01.02 은 Pr.00.12 로 설정. 

60Hz: Pr.01.00 및 Pr.01.01 는 60Hz 로 설정되며 Pr.01.02 는 115V, 230V or 460V 로 설정.  
 Pr.00.02=1 이며, 모든 파라미터가 읽기 전용이면, 전체 파라미터를 쓰기 위해서는 

Pr.00.02=0 로 설정. 

 

00.03 시작 표시 선택 

    출하 설정: 0

 설정 0 주파수 명령어 값 표시 (Fxxx) 

  1 실제 출력 주파수 표시 (Hxxx) 
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  2 모터로 공급되는 출력 전류를 표시 (Axxx) 

  3 사용자 정의 단위 표시 (Uxxx) 

  4 FWD(정회전)/REV(역회전) 명령 

  5 PLCx (PLC 선택: PLC0/PLC1/PLC2) 

 이 파라미터로 드라이브에 전원 부가시 표시되는 시작 화면을 결정.  

 설정 5 는, PLC0: 사용 불가, PLC1: PLC 작동, PLC2: PLC 프로그램 AC 모터 드라이브에 

읽기/쓰기.    

 

00.04 다 기능 표시 내용 

    출하 설정: 0

 설정 0 사용자 정의 단위 내용 표시 (Uxxx) 
 

  1 TRG 터미널의 펄수 수량을 센 카운트 값을 표시 
 

  2 PLC D1043 값 표시 (C) 
 

  3 AC 모터 드라이브 VDC 의 실제 DC BUS 전압 표시 
 

  4 터미널 U/T1, V/T2, W/T3 에서 모터로의 출력 전압을 

VAC 로 표시.  

  5 PID 아날로그 피드백 신호 값을 %로 표시. 
 

  6 터미널 U/T1, V/T2, W/T3 에서 모터로의 전원 팩터 

각도를 º 로 표시.  

  7 터미널 U, V 및 W 에서 모터로의 출력 전원을 kW 로 

표시.  

  8 전류 상대 회전력 추정 값을 Nm 로 표시. 
 

  9 AVI 입력 터미널 신호를 표시. (V). 
 

  10 ACI 아날로그 입력 터미널 신호 (mA)를 표시하거나 
AVI2 아날로그 입력 터미널 신호 -(V)를 표시.   

  11 IGBT (h)의 온도를 °C 로 표시 
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00.05 사용자 정의 계수 K Unit: 0. 1

 Settings 0. 1 ~ d 160.0 출하 설정: 1.0

 계수 K 는 사용자 정의 단위의 multiplying factor(곱셈 함수)입니다.  

표시 값은 다음처럼 계산됩니다.: 

U (사용자 지정 단위) = 실제 출력 주파수 * K (Pr.00.05) 

 

예: 

컨베이어 벨트가 모터 속도 60Hz 에 13.6m/s 속도로 작동. 

K = 13.6/60 = 0.22  (0.226667 소수 1 단위 반올림), 따라서 Pr.00.05=0.2 

주파수 명령 35Hz 이면, 화면에 U 와 35*0.2=7.0m/s 가 표시됨. 

 (정확도를 증가시키려면, K=2.2 혹은 K=22.7 를 사용하고 소수 내림하면 됩니다.) 

 
00.06 파워 보드 소프트웨어 버전 

 설정 읽기 전용 

 표시 #.## 

 
00.07 컨트롤 보드 소프트웨어 버전 

 설정 읽기 전용 

 표시 #.## 

 
00.08 패스워드 입력 단위: 1

 설정 0 ~ 9999 출하 설정: 0

 표시 0~2 (입력 순서 혹은 잘못된 패스워드) 

 이 파라미터의 기능은 Pr.00.09 에 설정된 패스워드를 입력하는 것입니다. 여기에 올바른 

패스워드를 입력하면 파라미터 변경을 할 수 있습니다. 최대 3 번의 시도가 허용됩니다. 3 번 

시도가 모두 실패하면, “codE”가 깜빡이며 AC 모터 드라이브를 재 시작해야만이 패스워드 

입력이 다시 가능함을 알려주게 됩니다.  
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00.09 패스워드 설정 단위: 1

 설정 0 ~ 9999 출하 설정: 0

 표시 0 패스워드 설정 되어 있지 않거나 Pr. 00.08 입력 성공 

  1 패스워드 설정 됨 

 패스워드를 설정하여 파라미터 설정을 보호합니다.  

화면에 0 이 표시되면, 설정된 패스워드가 없거나 Pr.00.08 에 패스워드가 정확히 입력된 

것입니다. Pr.00.09 을 포함 모든 파라미터의 변경이 가능합니다.  

처음 패스워드를 직접 설정합니다. 설정이 성공하면 화면에 1 이 표시됩니다.  

패스워드를 이후 사용을 위해 기록하십시오.  

파라미터 잠금을 취소하려면, Pr. 00.08 에 올바른 패스워드 입력 후 파라미터를 0 으로 

설정하십시오.  

패스워드는 최소 1 자리 최대 4 자리로 구성됩니다.  

 Pr.00.08 에 의한 해제 이후 패스워드 다시 유효화 하기: 

방법 1: Pr.00.09 에 원래 패스워드 재 입력 (새 패스워드를 사용하려면 신규 패스워드를 

입력하면 됩니다.). 

방법 2: 재 부팅 후, 패스워드 기능이 복원됩니다.  
 

패스워드 해제 순서표 

3 chances to enter the correct
password.
1st time displays "1" if
password is incorrect.
2nd time displays "2", if
password is incorrect.
3rd time displays " code"
(blinking)

If the password was entered 
incorrectly after three tries,
the keypad will be locked.
Turn the power OFF/ON to
re-enter the password.

Incorrect Password
END

Displays 0 when
entering correct
password into 
Pr.00.08.

00.09 00.08

00.08

Displays 0 when
entering correct
password into 
Pr.00.08.

Correct Password
END

00.09
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00.10 컨트롤 방법 

    출하 설정: 0

 설정 0 V/f 컨트롤 

  1 벡터 컨트롤 

 AC 모터 드라이브의 컨트롤 방법 결정 파라미터입니다.  

  

00.11 예비 

  

00.12 50Hz 기본 전압 선택 

    출하 설정: 0

 설정 0 230V/400V 

  1 220V/380V 
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Group 1: 기본 파라미터 

01.00 최대 출력 주파수 (Fmax) 단위: 0.01

 설정 50.00 ~ 600.0 Hz  출하 설정: 60.00

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 최대 출력 주파수를 결정합니다. AC 모터 드라이브 

주파수 소스는 (아날로그 입력 0 ~ +10V 그리고 4 ~ 20mA) 모두 출력 주파수 범위에 따라 

단위화 되어 있습니다.  

 

01.01 최대 전압 주파수 (Fbase) 단위: 0.01

 설정 0.10 ~ 600.0Hz  출하 설정: 60.00

 이 값은 모터 명판에 표시된 정격 주파수에 맞추어 설정되어야 합니다. 최대 전압 주파수는 

v/f 커브 비율을 결정합니다. 예로, 드라이브가 460 VAC 출력으로 맞추어져 있고 최대 전압 

주파수가 60Hz 로 설정되어 있다면, 드라이브는 7.66 V/Hz (460V/60Hz=7.66V/Hz)의 

비율을 유지합니다. 이 파라미터 값은 중간 점 주파수 (Pr.01.03)와 동일하거나 더 커야 

합니다.  

 

01.02 최대 출력 전압 (Vmax) 단위: 0.1

 설정 115V/230V 시리즈 0.1 ~ 255.0V 출하 설정: 220.0

  460V 시리즈 0.1 ~ 510.0V 출하 설정: 440.0

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 최대 출력 전압을 결정합니다. 최대 출력 전압 설정은 

모터 명판에 표시된 모터 정격 전압보다 작거나 같아야 합니다. 이 파라미터 값은 중간 점 

전압 (Pr.01.04)과 같거나 커야 합니다. 

 

01.03 중간 점 주파수 (Fmid) 단위: 0.01

 설정 0.10 ~ 600.0Hz 출하 설정: 1.50

 이 파라미터는 V/f 커브의 중간점 주파수를 설정합니다. 이 설정으로, 최소 주파수와 중간 

주파수 간의 V/f 비율이 결정됩니다. 이 파라미터는 최소 출력 주파수 (Pr.01.05)보다 크거나 

같아야 하며 최대 전압 주파수 (Pr.01.01)보다 작거나 같아야 합니다.   

 

01.04 중간 점 전압 (Vmid) 단위: 0.1

 설정 115V/230V 시리즈 0.1 ~ 255.0V 출하 설정: 10.0

  460V 시리즈 0.1 ~ 510.0V 출하 설정: 20.0
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 이 파라미터는 특정 V/f 커브의 중간 점 전압을 설정합니다. 이 설정으로, 최소 주파수와 중간 

점 주파수 간의 V/f 비율이 결정됩니다. 이 파라미터는 최소 출력 전압 (Pr.01.06)과 같거나 

커야 하며 최대 출력 전압 (Pr.01.02)보다 작거나 같아야 합니다. 

 

01.05 최소 출력 주파수 (Fmin) 단위: 0.01

 설정 0.10 ~ 600.0Hz 출하 설정: 1.50

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 최소 출력 주파수를 설정합니다. 이 파라미터는 중간점 

주파수(Pr.01.03)보다 작거나 같아야 합니다. 

 벡터 컨트롤 모드에서는 01.03, 01.04 그리고 01.06 의 설정은 무효화됩니다.  

 

01.06 최소 출력 전압 (Vmin) 단위: 0.1

 설정 115V/230V 시리즈 0.1 ~ 255.0V 출하 설정: 10.0

  460V 시리즈 0.1 ~ 510.0V 출하 설정: 20.0

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 최소 출력 전압을 설정합니다. 이 파라미터는 중간 점 

전압 (Pr.01.04)과 같거나 작아야 합니다.  

 Pr.01.01 ~Pr.01.06 의 설정은 Pr.01.02 ≥ Pr.01.04 ≥ Pr.01.06 및 Pr.01.01 ≥ Pr.01.03 ≥ 

Pr.01.05 의 조건에 부합되어야 합니다.  

 

01.07 출력 주파수 상한 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 120.0%     출하 설정: 110.0

 이 파라미터는 출력 주파수 하한 (Pr.01.08)과 같거나 커야 합니다. 최대 출력 주파수 

(Pr.01.00)가 100%로 간주 됩니다.  

 출력 주파수 상한 값 = (Pr.01.00 * Pr.01.07)/100. 

01.05 01.03 01.01
01.06

01.04

01.02

01.00

01.0701.08

V/f Curve

Voltage

Frequency

Output Frequency
Lower Limit

Output Frequency
Upper Limit

The limit of 
Output 
Frequency

Mid-point 
Freq.

Maximum 
Output
Frequency

Maximum
Output
Voltage

Mid-point
Voltage

Minimum
Output
Voltage Minimum 

Output
Freq.

Maximum Voltage
Frequency
(Base Frequency)
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01.08 출력 주파수 하한 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 100.0%  출하 설정: 0.0

 상/하한은 작동 에러 및 장비 손상을 방지하기 위함입니다. 

 출력 주파수 상한이 50Hz 이고 최대 출력 주파수가 60Hz 이면, 출력 주파수는 50Hz 로 

제한됩니다.  

 출력 주파수 하한이 10Hz 이고, 최소 출력 주파수 (Pr.01.05)가 1.0Hz 로 설정되었다면, 

1.0-10Hz 사이의 모든 명령 주파수는 드라이브로 10Hz 출력을 발생시킵니다.  

 이 파라미터는 출력 주파수 상한선 (Pr.01.07)과 같거나 작아야 합니다. 

 출력 주파수 값의 하한선 = (Pr.01.00 * Pr.01.08) /100. 

 

01.09 가속 시간 1 (Taccel 1) 단위: 0.1/0.01

01.10 감속 시산 1 (Tdecel 1) 단위: 0.1/0.01

01.11 가속 시간 2 (Taccel 2) 단위: 0.1/0.01

01.12 감속 시간 2 (Tdecel 2) 단위: 0.1/0.01

 설정 0.1 ~ 600.0 sec / 0.01 ~ 600.0 sec  출하 설정: 10.0

 

01.19 가/감속 시간 단위 

    출하 설정: 0

      설정 0 단위: 0.1 sec 

  1 단위: 0.01 sec 

 가속 시간은 AC 모터 드라이브가 0 Hz 에서 최대 출력 주파수 (Pr.01.00)까지 상승하는데 

소요되는 시간을 설정합니다.  이 비율은 S-커브가 “사용 가능”하지 않는다면 선형적입니다; 

Pr.01.17 확인 바랍니다. 

 감속 시간은 AC 모터 드라이브가 최대 출력 주파수(Pr.01.00)에서 0 Hz 감속하는데 걸리는 

시간을 설정합니다. 이 비율은 S-커브가 “사용 가능”하지 않는다면 선형적입니다; Pr.01.18 

확인 바랍니다. 

 가/감속 시간 1, 2, 3, 4 는 다 기능 터미널 입력 설정에 따라 선택됩니다. Pr.04.05 ~ 

Pr.04.08 의 세부 사항을 확인하십시오.  

 아래의 도표에서, AC 모터 드라이브 가/감속 시간은 0 Hz 에서 최대 출력 주파수 (Pr.01.00) 

사이입니다. 최대 출력 주파수를 60 Hz 로 가정하면, 최대 출력 주파수 (Pr.01.05)는 1.0 
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Hz 이며, 가/감속 시간은 10 초입니다. 이 경우, AC 모터 드라이브가 작동 시작하여 60 

Hz 까지 가속하는데, 60Hz 에서 1.0Hz 로 감속하는데 걸리는 실제 시간은 9.83 초입니다. 

((60-1) * 10/60=9.83secs). 

 

01.00

01.09 01.11 01.10 01.12

Frequency

TimeAccel. Time Decel. Time

The definition of 
Accel./Decel. Time

Max. output
Frequency

     setting 
 operation
frequency

Min. output
frequency

01.05

Resulting Resulting
Accel. Time Decel. Time

Resulting Accel./Decel. Time

0 Hz

 
 

01.13 Jog 가속 시간 단위: 0.1/0.01

 설정 0.1 ~ 600.0/0.01 ~ 600.0 sec  출하 설정: 1.0 

01.14 Jog 감속 시간 단위: 0.1/0.01

 설정 0.1 ~ 600.0/0.01 ~ 600.0 sec 출하 설정: 1.0

01.15 Jog 주파수 단위: 0.01

 설정 0.10 ~ Fmax (Pr.01.00)Hz  출하 설정: 6.00

 외부 터미널 JOG (MI3 ~ MI9)만 사용 가능합니다. Jog 명령이 “ON”이면, AC 모터 

드라이브는 최소 출력 주파수 (Pr.01.05)에서 Jog 주파수까지 (Pr.01.15) 가속합니다. Jog 

명령이 “OFF”이면, AC 모터 드라이브는 Jog 주파수에서 0 으로 감속합니다. 사용되는 

가/감속 시간은 Jog 가/감속 시간에 의해 설정됩니다. (Pr.01.13, Pr.01.14).  

 JOG 명령 사용 전에, 먼저 드라이브가 정지되어야 합니다. Jog 작동 중에는, 디지털 키패드의 

FORWARD, REVERSE 및 STOP 키 입력을 제외한 다른 모든 명령이 사용 불가합니다.  
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01.13 01.12
01.21

Frequency

TimeJOG Accel. Time JOG Decel. Time

The definition of JOG Accel./Decel. Time

01.15
JOG
Frequency

Min. output
frequency

01.05

0 Hz

01.14
 

 
01.16 자동 가속/감속  

    출하 설정: 0

 설정 0 선형 가속 / 감속 

  1 자동 가속, 선형 감속 

  2 선형 가속, 자동 감속 

  3 자동 가속 / 감속 (부하에 의한 설정) 

  4 자동 가속 / 감속 (가/감속 시간 설정에 의해 설정) 

 자동 가속/감속을 사용하면 작동 개시 / 정지 운행 중의 진동과 쇼크를 줄일 수 있습니다. 

자동 가속 시 호전이 자동적으로 측정되고 드라이브는 최고 가속 시간과 안정적인 시작 

전류에 따라 가속합니다. 

자동 감속 시, 재생 에너지가 측정되고 모터는 최대 감속 시간에 따라 부드럽게 정지합니다.  

이 파라미터가 04 로 설정될 시는, 실제 가/감속 시간은 파라미터 Pr.01.09 ~Pr.01.12 와 

같거나 더 큽니다.  

 자동 가속/감속은 복잡한 튜닝 과정을 없애줍니다. 이 기능은 속도 손실 없는 가속과 

브레이크 저항 없는 감속으로 효율과 에너지 절약을 달성합니다. 

 브레이크 저항이나 브레이크 유닛 사용 시, 자동 감속은 사용할 수 없습니다.  
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01.17 가속 S-커브  단위: 0.1/0.01

01.18 감속 S-커브 단위: 0.1/0.01

    출하 설정: 0

 설정 0.0 S-커브 미 사용 

  0.1 ~ 10.0/0.01 ~ 10.00 S-커브 사용 (10.0/10.00 가 최대로 부드러운 

값) 

 이 파라미터는 S-커브를 통한 부드러운 가속과 감속을 확보하기 위해 사용됩니다.  

설정이 0.0 일시 S-커브는 사용 불가하며, 설정이 0.1 ~ 10.0/0.01 ~10.00 이면 사용 

가능합니다.  

설정 0.1/0.01 은 최고로 빠르며, 설정 10.0/10.00 은 가장 느리고 부드러운 S-커브입니다. 

설정 시 AC 모트 드라이브는 Pr.01.09 ~ Pr.01.12 의 가 감속 시간을 따르지 않습니다. . 

 아래 도표는 S-커브 사용 시 원래 가속/감속 시간이 참조로만 사용되는 것을 보여줍니다. 

실제 가/감속 시간은 선택된 S-커브에 따릅니다. (0.1 ~ 10.0). 

총 가속 시간 =Pr.01.09 + Pr.01.17 혹은 Pr.01.11 + Pr.01.17 

총 감속 시간 =Pr.01.10 + Pr.01.18 혹은 Pr.01.12 + Pr.01.18 

3
1 2

4

1

3
4

2

1 2 3 4Disable S curve Enable S curve
Acceleration/deceleration Characteristics  
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Group 2: 작동 방법 파라미터 

02.00 1 차 마스터 주파수 명령어 소스 

  출하 설정: 1

02.09 2 차 마스터 주파수 명령어 소스 

   출하 설정: 0

 설정 0 디지털 키패드 UP/DOWN 키 또는 다기능 입력 UP/DOWN. 최종 

사용 주파수가 저장됨. (디지털 키패드는 옵션) 

  1 AVI 로부터의 0 ~ +10V 

  2 ACI 로부터의 4 ~ 20mA 또는 AVI2 로부터의 0 ~ +10V 

  3 RS-485 직렬 통신 (RJ-45) 

  4 디지털 키패드 Digital keypad 가변 저항기 

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 마스터 주파수 명령 소스를 설정합니다.  

 마스터 주파수 명령의 출하 설정은 1 입니다. (디지털 키패드는 옵션.) 

 설정 2: AC 모터 드라이브의 ACI/AVI 스위치로 ACI 또는 AVI2 선택. 설정이 AVI 이면, 

AVI2 가 표시.  

 AC 모터 드라이브가 외부 터미널에 의해 조정된다면, Pr.02.05 로 세부 사항을 참조하십시오. 

 다 기능 입력 터미널에 의해 1 차/2 차 주파수/작동 명령이 사용/미사용 선택됩니다. Pr.04.05 

~ 04.08 참조하시기 바랍니다. 

 

02.01 1 차 작동 명령어 소스 

   출하 설정: 1

 설정 0 디지털 키패드 (디지털 키패드는 옵션) 

  1 외부 터미널. 키패드 STOP/RESET 가능. 

  2 외부 터미널. 키패드 STOP/RESET 사용 불가. 

  3 RS-485 직렬 통신 (RJ-45). 키패드 STOP/RESET 가능. 

  4 RS-485 직렬 통신 (RJ-45). 키패드 STOP/RESET 사용 불가. 

 1 차 작동 명령의 출하 설정은 1 입니다. (디지털 키패드는 옵션.) 

 AC 모터 드라이브가 외부 터미널에 의해 조절된다면, Pr.02.05/Pr.04.04 의 세부 사항 참조 

바랍니다.  
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02.10 1 차 및 2 차 마스터 주파수 명령어의 조합 

   출하 설정: 0

 설정 0 1 차 명령 주파수만 사용 

  1 1 차 명령 주파수 + 2 차 명령 주파수 

  2 1 차 명령 주파수 – 2 차 명령 주파수 

 

02.02 정지 방법 

    출하 설정: 0

 설정 0 STOP: ramp to stop E.F.: coast to stop 

  1 STOP: coast to stop E.F.: coast to stop 

  2 STOP: ramp to stop E.F.: ramp to stop 

  3 STOP: coast to stop E.F.: ramp to stop 

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브가 유효한 정지 명령을 받거나 외부 에러를 발견 시 

정지하는 방식을 결정합니다.  

Ramp: AC 모터 드라이브가 감속 시간에 따라 최소 출력 주파수 (Pr.01.05)까지 

감속한 후 정지. 

Coast: AC 모터 드라이브가 명령에 의해 즉각적으로 출력을 중단하고, 모터는 

정지할 때까지 계속 자유 회전. 

모터 정지 방법은 모터 부하 종류와 정지 빈도수에 따라 선택됩니다.  

(1) 작업자 안전과 자재 소모 방지를 위해 모터가 드라이브 정지 후 바로 정지를 

해야 한다면 “ramp to stop”을 추천. 감속 시간 적절히 설정 필요.  

(2) 모터 자율 작동이나 관성 부하가 크다면, “coast to stop” 선택. 예를 들어: 

블로워, 펀칭 머신, 원심분리기 또는 펌프. 
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motor
speed motor
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decel eration time

free run to stop
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EF

Frequency Frequency

frequency output

motor
speed

EF

operation
command

stops according to 
decel eration time

When Pr.02.02 is set to 2 or 3

frequency 
output

free run to stop
operation
command

When Pr.02.02 is set to 0 or 1

motor
speed

 
 

02.03 PWM 캐리어 주파수 선택 단위: 1

 
115V/230V/460V 시리즈 

용량 0.25 ~ 15hp (0.2kW ~ 11kW) 
설정 범위 1 ~ 15 kHz 
출하 설정 8 kHz 

 

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 PWM carrier 주파수를 설정합니다.  

 

1kHz

8kHz

15kHz

Carrier
Frequency

Acoustic 
  Noise

Electromagnetic
Noise or leakage
       current

    Heat
Dissipation

Current
  Wave

Significant

MinimalSignificant

Minimal

Minimal

Significant

Minimal

Significant  
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 표에서, PWM 캐리어 주파수가 전자기 노이즈, AC 모터 드라이브 열 방출 그리고 모터 소음 

노이즈에 큰 영향을 받음을 확인할 수 있습니다. 

 PWM 캐리어 주파수는 정격 전류 출력을 낮출 수도 있습니다. 캐리어 주파수가 높으면 AC 

모터 드라이브 과열을 방지하고 IGBT 의 수명을 연장시키기 위해 정격 전류를 낮춥니다. 

따라서, 이러한 보호 방법이 필요합니다. 캐리어 주파수(8kHz 이하)를 사용하는 AC 모터 

드라이브의 정격 전류는 100%입니다. 정격 전류와 캐리어 주파수(at 50oC) 간의 커브는 

다음과 같습니다.  
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02.04 모터 방향 조절 

   출하 설정: 0

 설정 0 정회전/역회전 운전 가능 

  1 역회전 운전 불가 

  2 정회전 운전 불가 

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브 회전 방향 중 한 방향으로의 작동을 금지시키기 위해 

사용합니다. Chapter 2 에서 회전 방향의 정의를 확인하십시오.  

 

02.05 Line Start 잠금 

   출하 설정: 1

 설정 0 불가. 운전 명령 소스 Pr.02.01 가 바뀌더라도 운전 상태 변화 없음. 

  1 가능. 운전 명령 소스 Pr.02.01 가 바뀌더라도 운전 상태 변화 없음.

  2 불가. 운전 명령 소스 Pr.02.01 변경 시 운전 상태 변화.  

  3 가능. 운전 명령 소스 Pr.02.01 변경 시 운전 상태 변화. 

 이 파라미터는 전원 부여 시 및 운전 명령 소스 변경 시 드라이브의 반응을 결정합니다.  
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Pr.02.05 Start 잠금(전원 ON 시 작동) 운전 명령 소스 변경 시 운전 상태 
0 불가 (AC 모터 드라이브 작동) 이전 상태 유지 
1 가능 (AC 모터 드라이브 작동 안 함) 이전 상태 유지 
2 불가 (AC 모터 드라이브 작동) 새 운전 명령 소스에 따라 변경 
3 가능 (AC 모터 드라이브 작동 안 함) 새 운전 명령 소스에 따라 변경 

 

 운전 명령 소스가 외부 터미널로부터 오고 운전 명령이 ON (FWD/REV-DCM=닫힘)이면, 

전원 ON 시 AC 모터 드라이브는 Pr.02.05 에 따라 운전됩니다. <터미널 FWD 및 REV 에만 

해당 > 

1. Pr.02.05 가 0 혹은 2 로 설정되면, AC 모터 드라이브는 즉시 작동합.  

2. Pr.02.05 가 1 혹은 3 로 설정되면, AC 모터 드라이브는 이전 운전 명령 취소 후 신규 

운전 명령이 올 때까지 운전을 멈춥니다.  
 

RUN RUN
STOP STOP

Pr.02.01=1 or 2

This action will follow MI1/DCM
or MI2/DCM status 
(ON is close/OFF is open)

ON OFFMI1-DCM (close)

Pr.02.01=0

output frequency
Pr.02.05=2 or 3

Change operation 
command source

output frequency
Pr.04.04=0 or 1  

 

 운전 명령 소스가 외부 터미날로부터 오는 것이 아니고, 독립적으로 AC 모터 드라이브 

작동과 중지를 한다면, 두 가지 조건이 아래에 모두 부합될 시 AC 모터 드라이브는 Pr.02.06 

에 따라 운전됩니다.  

1. 운전 명령 소스가 외부 터미널로 변경 (Pr.02.01=1 또는 2) 

2. 터미널과 AC 모터 드라이브의 상태가 다름 

그리고, AC 모터 드라이브의 운전은: 

1. 0 또는 1 설정 시, AC 모터 드라이브의 상태는 터미널 상태에 따라 변하지 않음.  

2. 2 또는 3 설정 시, AC 모터 드라이브의 상태는 터미널 상태에 따라 변함. 
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It needs to received a run command
after previous command is cancelled

ON OFFMI1-DCM (close)

power is applied

output frequency
Pr.04.04=0 or 2

output frequency
Pr.04.04=1 or 3

ON

OFF ON

it will run

it won't run
when power  is applied

 

 Line 스타트 잠금 특성은 모터가 이 조건 하에 결코 작동하지 않을 것이라 보장하지는 

않습니다. 스위치 오 작동으로 인해 모터가 작동할 수 있습니다.  

 

02.06 ACI 신호 (4-20mA) 손실 

   출하 설정: 0

 설정 0 0Hz 로 감속 

  1 코스트 정지후 “AErr” 표시 

  2 최종 주파수 명령에 따라 게속 운전 

 이 파라미터는 ACI 유실 시 대응을 결정합니다.  

 1 로 설정 시, ACI 신호 유실 시 경고 메시지 “AErr”를 키패드에 표시하고 설정되로 

작동합니다. ACI 신호가 회복되면, 경고 메시지 깜빡임이 중단됩니다. “RESET”키를 눌러 

지우면 됩니다.  

 

02.07 Up/Down 모드 

   출하 설정: 0

          설정 0 디지털 키패드 up/down 키 모드에 의함 

  1 가/감속 시간에 기반하여 Pr.01.09 에서 01.12 로 가속 

  2 항속 (Pr. 02.08 로 가속) 

  3 펄스 입력 장치 (Pr. 02.08 로 가속) 

02.08 항속 운전에 의한 UP/DOWN 변경 가/감속 율 단위: 0.01

      설정 0.01~10.00 Hz/ms 출하 설정: 0.01
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 이 파라미터는 다기능 입력을 통해 Pr.04.05~Pr.04.08 가 10 (Up 명령) 또는 11 (Down 

명령)로 설정되었을 때 마스터 주파수의 가/감속을 결정합니다.. 

 

02.11 키패드 주파수 명령 단위: 0.01

  설정 0.00 ~ 600.0Hz 출하 설정: 60.00

 이 파라미터는 주파수 명령 설정이나 키패드 주파수 명령을 읽기에 사용됩니다.  

 

02.12 통신 주파수 명령 단위: 0.01

  설정 0.00 ~ 600.0Hz 출하 설정: 60.00

 이 파라미터는 주파수 명령 설정이나  통신 주파수 명령 읽기에 사용됩니다.  

 

02.13 키패드 또는 통신 주파수 명령 저장 선택 

   출하 설정: 0

 설정 0 키패드 및 통신 주파수 저장

  1 키패드 주파수만 저장 

  2 통신 주파수만 저장 

 이 파라미터는 키패드 또는 RS-485 주파수 명령 저장에 사용됩니다. 

 

02.14 정지 시 주파수 명령 선택 (키패드 및 통신) 

   출하 설정: 0

 설정 0 현재 주파수 명령에 따름 

  1 0 주파수 명령에 따름 

  2 정지 시 주파수 표시에 따름 

02.15 정지 시 주파수 표시 단위: 0.01

  설정 0.00 ~ 600.0Hz  출하 설정: 60.00

 이 파라미터는 정지 시 주파수를 결정하기 위하여 사용됩니다.: 

Pr.02.14 을 0 으로 설정 시: 정지 시 주파수가 현재 주파수. 

Pr.02.14 을 1 로 설정: 정지 시 주파수가 0 이 됨. 

Pr.02.14 을 2 로 설정: 정지 시 주파수가 Pr.02.15 가 됨. 

 

02.16 마스터 주파수 명령 소스 표시 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  ##

 이 파라미터로 마스터 주파수 명령을 읽을 수 있습니다.  
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표시 값 Bit 기능 

1 Bit0=1 1 차 주파수 소스 (Pr.02.00)에 따른 마스터 주파수 명령 소스. 

2 Bit1=1 2 차 주파수 명령(Pr.02.09)에 따른 마스터 주파수 명령. 

4 Bit2=1 다기능 입력 기능에 따른 마스터 주파수 명령 

8 Bit3=1 PLC 주파수 명령에 따른 마스터 주파수 명령 

 

02.17 운전 명령 소스 표시 

 Settings 읽기 전용 출하 설정:  ##

 이 파라미터로 운전 소스를 읽을 수 있습니다. 
 

표시 값 Bit 기능 

1 Bit0=1 디지털 키패드에 따른 운전 명령 소스 

2 Bit1=1 RS485 통신에 따른 운전 명령 소스 

4 Bit2=1 외부 터미널에 따른 운전 명령 소스 

8 Bit3=1 다기능 입력 기능에 따른 운전 명령 소스 

16 Bit4=1 PLC 운전 명령에 따른 운전 명령 소스 
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Group 3: 출력 기능 파라미터 

03.00 다 기능 출력 릴레이 (RA1, RB1, RC1) 

  출하 설정: 8

03.01 다 기능 출력 터미널 MO1  

  출하 설정: 1

 

설정 기능 개요 

0 기능 없음  

1 AC 드라이브 운전 가능 드라이브가 준비되거나 RUN 명령“ON” 시 활성화. 

2 마스터 주파수 도달 AC 모터 드라이브가 출력 주파수 설정에 도달하면 활성화. 

3 Zero 속도 명령 주파수가 최소 출력 주파수보다 낮을 시 활성화.  

4 과토크 감지 
과토크 탐지되는 동안 활성화. 

(Pr.06.03 ~ Pr.06.05 참조) 

5 Baseblock (B.B.) 표시 
AC 모터 드라이브의 출력이 baseblock 동안 닫히면 활성화. 

Base block 은 다중 입력에 의해 강제될 수 있음. (설정 09).

6 저 전압 표시 저 전압 (Lv) 감지 시 활성화. 

7 운전 모드 표시 운전 명령이 외부 터미널에 의해 조절 시 활성화. 

8 에러 표시 
에러 발생 시 활성화 (oc, ov, oH, oL, oL1, EF, cF3, HPF, 

ocA, ocd, ocn, GFF). 

9 희망 주파수 도달  희망 주파수에 (Pr.03.05)에 도달 시 활성화. 

10  터미널 카운트 값 도달 카운터가 터미널 출력 값 도달 시 활성화. 

11 예비 카운트 값 도달 카운터가 예비 카운트 값 도달 시 활성화.  

12 
과 전압 Stall (속도 유실) 

감독 
과 전압 Stall 기능 운전 시 활성화 

13 과 전류 Stall 감독 과 전류 Stall 기능 운전 시 활성화 

14 Heat Sink 과열 경고 
heatsink 과열 시, 과열이 드라이브를 끄는 것을 방지하기 

위하여 신호를 보냄. 85oC (185oF) 이상일 시 ON.  

15 과 전압 감독 DC-BUS 전압이 레벨 초과 시 활성화.  

16 PID 감독  PID 기능 작동 시 활성화.  

17 정 회전 명령  방향 명령이 정방향 일 때 활성화.  

18 역 회전 명령  방향 명령이 역방향 일 때 활성화.  

19 Zero 속도 출력 신호  
출력 주파수가 터미널 U/T1, V/T2 및 W/T3 에 없을 시 

활성화. 

20 
통신 경고 (FbE,Cexx, 

AoL2, AUE, SAvE) 
통신 경고 시 활성화.  
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설정 기능 개요 

21 
브레이크 컨트롤 (희망 

주파수 도달) 
출력 주파수가 ≥Pr.03.14 일 때 활성화. STOP 명령 후 출력 

주파수가 ≤Pr.03.15 이면 비활성화 됨.  

 

03.02 희망 주파수 도달 단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 600.0 Hz  출하 설정: 0.00

 다기능 출력 터미널이 희망 주파수 도달로 설정되어 있다면 (Pr.03.00 ~ Pr.03.01=09), 

프로그램된 주파수에 도달하면 출력이 활성화됩니다.  

 

-2Hz

4Hz2Hz

OFF

OFF

ON

ON

OFF

ON

OFF ON OFF

OFF ON OFF

ON

ON

detection 
range

Frequency
master
frequency

desired
frequency
03.02

detection range detection 
range

DC braking time
during stop

Time

waiting time
for 
frequency

run/stop

master freq. attained
(output signal)

desired freq. attained

setting 03 zero speed indication

setting 19 zero speed indication

                             output timing chart of multiple function terminals 
                      when setting to frequency attained or zero speed indication  



Chapter 5 파라미터|VFD-E Series 

5-44 Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 

 
03.03 아날로그 입력 신호 (AFM) 

   출하 설정: 0

 설정 0 아날로그 주파수 미터 (0 ~ 최대 출력 주파수) 

  1 아날로그 전류 미터 (0 ~ AC 모터 드라이브 정격 전류의 250%) 

 이 파라미터는 AFM 출력 0~+10VDC (ACM 은 일반)의 기능을 설정합니다.  

 

03.04 아날로그 출력 Gain  단위: 1

 설정 1 ~ 200%  출하 설정: 100

 이 파라미터는 아날로그 출력 신호 AFM 의 전압 범위를 설정합니다.  

 Pr.03.03 이 0 로 설정되어 있다면, 아날로그 출력 전압은 AC 모터 드라이브의 출력 

주파수에 정비례합니다. Pr.03.04 이 100%로 설정되면, AC 모터 드라이브의 최대 출력 

주파수는 (Pr.01.00) AFM 출력 +10VDC 에 대응됩니다.  

 이와 유사하게, Pr.03.03 가 1 로 설정되면, 아날로그 출력 전압은 AC 드라이브 전류 출력에 

정 비례하게 됩니다. Pr.03.04 가 100%로 설정되면, AFM 출력 +10VDC 에 대응하여 2.5 

배의 정격 전류를 가집니다.  

NOTE   

모든 형태의 voltmeter 가 사용 가능합니다. 미터가 10V 이하의 최고 읽기 단위를 가지면, 

Pr. 03.04 는 다음의 공식에 따라 설정되어야 합니다.: 

Pr. 03.04 = ((미터 최고 단위 전압)/10) x 100% 

예: 미터 최고 단위가 5 볼트, Pr.03.04 를 50%로 조정. Pr.03.03 가 0 으로 설정되었다면, 

5VDC 는 최대 출력 주파수에 따른다.  

 

03.05 터미널 카운트 값  단위: 1

 설정 0 ~ 9999 출하 설정: 0

 이 파라미터는 내부 카운터의 카운트 값을 설정합니다. 내부 카운터를 증가시키려면, 

Pr.04.05 ~ 04.08 중 하나가 12 로 설정되어야 합니다. 카운팅 완료에 따라, 규정된 출력 

터미널이 활성화 됩니다. (Pr.03.00 ~ Pr.03.01 를 10 설정). 

 표시가 c555 이면, 드라이브는 555 번을 카운팅한 것입니다. 표시가 c555•이면, 카운터 값이 

5,550 에서 5,559 사이임을 알 수 있습니다. 
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03.06 예비 카운트 값 단위: 1

 설정 0 ~ 9999 출하 설정: 0

 카운트 값이 이 값에 다다르면, 해당 다 기능 출력 터미널이 활성화 되고, Pr.03.00 ~ 

Pr.03.01 중 하나를 11 로 설정합니다.  (예비 카운트 값 설정). 이 다기능 출력 터미널은 

터미널 카운트 값에 도달이 완료되면 비활성화 됩니다.  

 타이밍 도해: 

Terminal Count Value
(Pr. 03.00~Pr. 03.01=10)

Preliminary Count Value
(Pr. 03.00~Pr. 03.01=11)

Display
(Pr.00.04=1)

TRG
Counter Trigger

The width of trigger signal
should not be less than
2ms(<250 Hz) 

2msec

2msec

Ex:03.05=5,03.06=3

 
 

03.07 터미널 카운트 값 도달 시 EF 활성화 

   출하 설정: 0

 설정 0 터미널 카운트 값 도달, EF 표시 없음 

  1 터미널 카운트 값 도달, EF 활성화 

 이 파라미터가 1 로 설정되었고 희망 카운터 값에 도달 시, AC 드라이브는 이것을 에러로 

간주합니다. 드라이브는 정지하고 “EF” 메시지가 화면에 표시됩니다.  

 

03.08 Fan 컨트롤 

   출하 설정: 0

 설정 0 Fan 항상 ON 

  1 AC 모터 드라이브 정지 1 분 후, fan OFF 

  2 AC 모터 드라이브 작동 중 Fan ON, 정지 시 fan OFF 

  3 Heatsink 지정 온도 도달 시 Fan ON 

 이 파라미터는 냉각 팬의 운전 모드를 결정합니다.  
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03.09 PLC 사용 디지털 출력 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  ##

  Bit0=1: PLC 에 의해 사용되는 RLY 

  Bit1=1: PLC 에 의해 사용되는 MO1 

  Bit2=1: PLC 에 의해 사용되는 MO2/RA2  

  Bit3=1: PLC 에 의해 사용되는 MO3/RA3  

  Bit4=1: PLC 에 의해 사용되는 MO4/RA4  

  Bit5=1: PLC 에 의해 사용되는 MO5/RA5  

  Bit6=1: PLC 에 의해 사용되는 MO6/RA6  

  Bit7=1: PLC 에 의해 사용되는 MO7/RA7  

 각 디지털 출력의 상태 표시 (사용, 비사용)에는 등가 8-bit 가 사용됩니다. Pr.03.09 의 표시 

값은 8 비트 이진수를 10 진 값으로 변환환 결과입니다.  

 기본 AC 모터 드라이브는, 2-bit (bit0 과 bit1)만을 가집니다. 확장 카드가 설치되면, 디지털 

출력 터미널의 번호가 확장 카드에 따라 증가됩니다. 디지털 출력 터미널의 최대 번호는 

아래와 같습니다.  

1 0
Weights
Bit Relay 1

MO1

3 25 47 6

MO2/RA2

MO3/RA3
MO4/RA4
MO5/RA5

MO6/RA6

MO7/RA7

0=no use
1=Used by PLC

 
 예: Pr.03.09 이 3 (십진) = 00000011 (이진)으로 설정되었다면 Relay1 과 MO1 이 PLC 에 

의해 사용됨을 뜻합니다. (Pr.03.09= 20+21=3) 

1 1
Weights
Bit Relay 1

MO1

0 00 00 0

MO2/RA2

MO3/RA3
MO4/RA4
MO5/RA5

MO6/RA6

MO7/RA7

0=no use
1=Used by PLC
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03.10 PLC 에 의해 사용되는 아날로그 출력 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  ##

  Bit0=1:PLC 에 사용되는  AFM 

 등가 1-bit 가 각각 아날로그 출력의 상태(사용, 미사용)를 표시하기 위해 사용됩니다. 

Pr.03.10 의 표시 값은 1 비트 이진을 10 진 값을 바꾼 결과입니다.  

0
Weights
Bit

0=no use
1=Used by PLC

AFM  
 예: 

Pr.03.10 가 1 을 표시하면, AFM 이 PLC 에 의해 사용됨을 뜻합니다. 

 

03.11 브레이크 해제 주파수 단위: 0.01

 설정 0.00 to 600.0Hz 출하 설정: 0.00

03.12 브레이크 작용 주파수 단위: 0.01

 설정 0.00 to 600.0Hz 출하 설정: 0.00

 이 두 가지 파라미터는 Pr.03.00~03.01 이 21 로 설정되었을 시 출력 터미널 (Relay 또는 

MO1)을 통한 기구 브레이크의 컨트롤을 설정하기 위하여 사용됩니다.  세부 사항은 다음의 

예를 참조 바랍니다.  

예:  

1. Case 1: Pr.03.12 ≥ Pr.03.11 

 2. Case 2: Pr.03.12 ≤ Pr.03.11  

 

 

 

 
 

 

 

Case 1: Pr.03.12

Case 2: Pr.03.12

Pr. 03.11

Frequency
Output

Time

Run/Stop

Case 1: MO1=21

Case 2: MO1=21

Note: MO1: setting value of Pr.03.01  
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03.13 다기능 출력 터미널의 상태 표시 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  ##

  Bit0: RLY Status 

  Bit1: MO1 Status 

  Bit2: MO2/RA2 Status 

  Bit3: MO3/RA3 Status 

  Bit4: MO4/RA4 Status 

  Bit5: MO5/RA5 Status 

  Bit6: MO6/RA6 Status 

  Bit7: MO7/RA7 Status 

 기본 AC 모터 드라이브 (확장 카드 없음) 경우, 다 기능 출력 터미널은 하락 단에서 작동되며 

Pr.03.13 은 아무 작동 없이 3 (11)을 표시합니다.  

1 0
Weights
Bit

0=Active
1=Off

Relay 1
MO1  

 예: 

Pr.03.13 가 2 를 표시하면, Relay 1 이 활성화 된 것입니다.  

표시 값 2 =bit 1 X 21 

 확장 카드가 설치된 경우, 다 기능 출력 터미널은 확장 카드에 따라 증가합니다. 다 기능 출력 

터미널의 최대 번호는 다음과 같습니다.  

1 0
Weights
Bit Relay 1

MO1

3 25 47 6

MO2/RA2

MO3/RA3
MO4/RA4
MO5/RA5

MO6/RA6

MO7/RA7

0=Active
1=Off
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Group 4:  입력 기능 파라미터 

04.00 키패드 가변 저항 Bias 단위: 0. 1

 설정 0.0 ~ 100.0% 출하 설정: 0.0

04.01 키패드 가변 저항 Bias 극성 

   출하 설정: 0

 설정 0 + Bias 

  1 - Bias 

04.02 키패드 가변 저항 Gain 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 200.0% 출하 설정: 100.0

04.03 키패드 가변 저항 - Bias, 역 회전 가능/불가 

   출하 설정: 0

 설정 0 - Bias 명령 없음 

  1 - Bias: 역회전 동작 가능 

예 1: 기본 적용 

가장 많이 쓰이는 설정. Pr.02.00 를 01 로 설정하기만 하면 됩니다. 주파수 명령은 AVI 의 키패드 

가변 저항으로부터 나옵니다.  

 

60Hz

0Hz
  0V    5V  10V

Pr.01.00=60Hz--Max. output Freq.
Potentiometer(AVI)          
Pr.04.00   =0%--Bias adjustment
Pr.04.01   =0--Positive bias
Pr.04.02   =100%--Input gain
Pr.04.03   =0--No negative bias command

30Hz

 
 

예 2: bias 사용 

이 예는 bias 변경의 영향을 보여줍니다. 출력 주파수 10 Hz 일 때 입력은 0V 입니다. 중간 점 가변 

저항은 40 Hz 를 출력합니다. 최대 출력 주파수에 다다르면, 가변 저항의 더 증가하지 않거나 신호에 

의해 출력 주파수가 증가하지 않습니다. (가변 저항 전체 범위를 사용하려면, 예 3 을 참조 

바랍니다.) 외부 입력 전압/전류 0-8.33V 는 설정 주파수 corresponds to the setting frequency 10-

60Hz 에 대응됩니다.  
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60Hz

0Hz  0V    5V  10V

Pr.01.00=60Hz--Max. output Freq.
Potentiometer(AVI)            
Pr.04.00   =16.7%--Bias adjustment
Pr.04.01   =0--Positive bias
Pr.04.02   =100%--Input gain
Pr.04.03   =0--No negative bias command

Gain:100%

Bias adjustment:((10Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=16.7%

10Hz
     Bias
Adjustment

40Hz

 

예 3: bias 와 gain 전체 범위 사용 

이 예 역시 유명한 방법입니다. 가변 저항의 전체 단위를 바라는 대로 사용 가능합니다. 신호 0 ~ 

10V 과 더불어, 대중 전압 신호에는 0 ~ 5V 신호, 혹은 10V 이하 모든 값을 포함됩니다. 설정과 

관련하여는 다음의 예를 참조 하십시오.  

 

60Hz

0Hz  0V    5V  10V

Pr.01.00=60Hz--Max. output Freq.
Potentiometer(AVI)             
Pr.04.00    =20.0%--Bias adjustment
Pr.04.01    =0--Positive bias
Pr.04.02    =83.3%--Input gain
Pr.04.03    =0--No negative bias command

Gain:(10V/(10V+2V))*100%=83.3%

Bias adjustment:((10Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=20.0%

10Hz     Bias
Adjustment

  -2V
   XV  

 
예 4: gain 조정을 통한 0-5V 가변 저항 범위 사용 

이 예는 0 ~ 5 볼트의 가변 저항 범위를 보여줍니다. Gain 을 아래 예처럼 조정하는 대신, Pr. 

01.00 을 120Hz 로 설정하여 동일 결과를 얻을 수 있습니다.  

 

Pr.01.00=60Hz--Max. output Freq.
Potentiometer(AVI)              
Pr.04.00    =0.0%--Bias adjustment
Pr.04.01    =0--Positive bias
Pr.04.02    =200%--Input gain
Pr.04.03    =0--No negative bias command

Gain:(10V/5V)*100%=200%

60Hz

0Hz  0V  5V

30Hz

Gain
adjustment

 10V  
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예 5: 노이즈 많은 환경에서 음(-) bias 사용 

이 예에서, 1V – bias 가 사용됩니다. 노이즈 환경에서는 노이즈 마진(예를 들어 1 볼트)을 제공하는 음 

(-) 바이어스를 사용하는 것이 효과적입니다. 

 

60Hz

0Hz
  0V  10V

Pr.01.00=60Hz--Max. output Freq.
Potentiometer(AVI)
Pr.04.00    =10.0%--Bias adjustment
Pr.04.01    =1--Negative bias
Pr.04.02    =100%--Input gain
Pr.04.03    =0--No negative bias command

Gain:100%

Bias adjustment:((6Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=10.0%
Negative
bias 6Hz 1V

54Hz

 
 
예 6: 노이즈 환경에서 음(-)bias 를 사용하고  가변 저항 전체 범위 활용을 위해 gain 조정 사용 

이 예에서, 음 바이어스가 노이즈 마진을 위해 사용되었습니다. 또한 최대 출력 주파수에 다다를 수 

있도록 가변 저항 주파수 gain 이 사용되었습니다.  
 

60Hz

0Hz
  0V  10V

Pr.01.00=60Hz--Max. output Freq.

Negative
bias 6.6Hz 1V

Bias
adjustment

Potentiometer(AVI)
Pr.04.00   =10.0%--Bias adjustment
Pr.04.01   =1--Negative bias
Pr.04.02   =111%--Input gain
Pr.04.03   =0--No negative bias command

Gain:(10V/9V)*100%=111%

Bias adjustment:((6.6Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=10.0%

 
 

예 7: 모터 정방향 및 역방향 작동을 위해 0-10V 가변 저항 신호 사용 

이 예에서, 모터의 정방향 및 역방향 운전이 가능토록 입력이 프로그래밍되어 있습니다. 가변 저항 

위치가 중간 점에 있다면 모터는 운동을 멈춥니다. 이 예의 설정을 사용 시 외부 정 방향 및 역방향 

명령을 사용할 수 없습니다.  

 
Pr.01.00=60Hz--Max. output Freq.
Potentiometer(AVI)            
Pr.04.00   =50.0%--Bias adjustment
Pr.04.01   =1--Negative bias
Pr.04.02   =200%--Input gain
Pr.04.03   =1--Negative bias: REV motion enabled

Gain:(10V/5V)*100%=200%

Bias adjustment:((60Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=200%

60Hz

30Hz
0Hz0V

5V 10V
30Hz

60Hz
REV

FWD
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예 8: 음(-) 경사 사용 

이 예에서, 음 경사의 사용을 확인 할 수 있습니다. 음 경사는 압력, 온도 혹은 흐름 조절을 위해 

사용되었습니다. 입력에 연결된 센서는 고 압력이나 강한 흐름 시 큰 신호 (10V)를 발생시킵니다. 음 

경사 설정으로, AC 모터 드라이브는 모터를 천천히 정지시킬 수 있습니다. 이 설정에 의해 AC 모터 

드라이브는 한 방향(역방향)으로만 운전됩니다. 이 것은 모터 배선 2 개를 전환하여야지만 변경이 

가능합니다.  

 

60Hz

0Hz
  0V  10V

Pr.01.00=60Hz--Max. output Freq.
Potentiometer(AVI)            
Pr.04.00   =100%--Bias adjustment
Pr.04.01   =0--Positive bias
Pr.04.02   =100%--Input gain
Pr.04.03   =1--Negative bias: REV motion enabled

Gain:(10V/10V)*100%=100%

Bias adjustment:((60Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=100%

negative slope

 
 

04.11 최소 AVI 전압 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 10.0V 출하 설정: 0.0

04.12 최소 AVI 주파수 (Pr.01.00 의 %) 단위: 0.1

             설정 0.0 ~ 100.0%  출하 설정: 0.0

04.13 최대 AVI 전압 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 10.0V 출하 설정: 10.0

04.14 최대 AVI 주파수 (Pr. 01.00 의 %) 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 100.0% 출하 설정: 100.0

04.15 최소 ACI 전압 단위: 0.1

 설정  4.0 ~ 20.0mA 출하 설정: 4.0

04.16 최소 ACI 주파수 (Pr. 01.00 의 %) 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 100.0% 출하 설정: 0.0

04.17 최대 ACI 전압 단위: 0.1

 설정 4.0 ~ 20.0mA 출하 설정: 0.00

04.18 최대 ACI 주파수 (Pr. 01.00 의 %) 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 100.0% 출하 설정: 100.0

04.19 ACI 터미널 모드 선택 

   출하 설정: 0

 설정 0 ACI 
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  1 AVI2 

04.20 최소 AVI2 전압 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 10.0V 출하 설정: 0.0

04.21 최소 AVI2 주파수 (Pr.1-00 의 %) 단위: 0.1

             설정 0.0 ~ 100.0%  출하 설정: 0.0

04.22 최대 AVI2 전압 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 10.0V 출하 설정: 10.0

04.23 최대 AVI2 주파수 (Pr.1-00 의 %) 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 100.0% 출하 설정: 100.0

 AC 모터 드라이브의 ACI/AVI 스위치 확인 바랍니다. ACI 로 전환하면 4 ~ 20mA 의 

아날로그 전류 신호(analog current signal (ACI)) (Pr.04.19 는 0 으로 설정되어야 함) 

AVI 로 전환하면 아날로그 전압 신호(analog voltage signal (AVI2)) (Pr.04.19 는 1 로 

설정되어야 함)입니다. 

 상기 파라미터는 아날로그 입력 참조 값을 설정하기 위하여 사용됩니다. 최소 및 최대 

주파수는 하기처럼 Pr.01.00 (open-loop 컨트롤 시)에 기반됩니다.  

 
01.00

analog input

04.14
04.18

04.12
04.16
04.21 04.11

04.15
04.20

04.17
04.22
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01.00=60.00 Hz

AVI

ACI

analog input

04.14=70

04.18=50

04.12=30

04.16=0
04.11=0V 04.15=4mA 04.13=10V

04.17=20mA  
 

04.04 다 기능 입력 터미널 (MI1, MI2)  2-wire/ 3-wire 운전 조절 모드 

   출하 설정: 0

 설정 0 2-wire: 전진/정지, 후진/정지 

  1 2-wire: 전진/후진, 작동/정지 

  2 3-wire 운전 

 컨트롤 모드에는 3 가지 타입이 있습니다.: 

04.04 외부 터미널 

0 

2-wire 
전진/정지 

후진 / 정지 
VFD-E

MI1:("OPEN":STOP)
("CLOSE":FWD)

MI2:("OPEN": STOP)
("CLOSE": REV)

DCM

FWD/STOP

REV/STOP

 

1 

2-wire 
전진 / 후진

작동 / 정지
VFD-E

MI1:("OPEN":STOP)
("CLOSE":RUN)

MI2:("OPEN": FWD)
("CLOSE": REV)

DCM

RUN/STOP

FWD/REV

 

2 3-wire 

             VFD-E

MI3:("OPEN":STOP)
MI1 ("CLOSE":RUN):

MI2:("OPEN": FWD)
("CLOSE": REV)

DCM

STOP

REV/FWD

RUN
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04.05 다 기능 입력 터미널 (MI3)  

  출하 설정: 1

04.06 다 기능 입력 터미널 (MI4)  

  출하 설정: 2

04.07 다 기능 입력 터미널 (MI5)  

  출하 설정: 3

04.08 다 기능 입력 터미널 (MI6)  

  출하 설정: 4

 

설정 기능 개요 

0 기능 없음 
사용되지 않는 터미널은 운전 시 영향을 못 미치도록 0으로 

프로그래밍 되어야 합니다.  

1 다 단계 속도 명령 1 
이 4 개 입력은 Pr.05.00 ~ Pr.05.14 에 이 표 마지막의 도표 대로 

정의된 다중 속도를 선택합니다.  

 
NOTE: Pr.05.00 ~ Pr.05.14 는 AC 모터 드라이브의 내부 PLC 

기능을 프로그래밍 함으로서 출력 스피드 조절에도 사용될 수 

있습니다. 응용을 위한 17 단계의 속도 주파수가 있습니다. (마스터

주파수 및 Jog 주파수 포함) 

2 다 단계 속도 명령 2 

3 다 단계 속도 명령 3 

4 다 단계 속도 명령 4 

5 외부 리셋 

외부 리셋은 디지털 키패드 리셋 키와 동일하게 기능합니다. 

과열, 과전류, 과전압 같은 에러가 해제되면 이 입력으로 

드라이브를 리셋합니다. 

6 가/감속 금지 
명령 활성화 시, 가속 및 감속이 중단되고 AC 모터 드라이브는 

항속을 유지합니다.  

7 
가/감속 시간 선택 

명령 

가속/감속 시간 2 가지 중 한가지를 선택하기 위하여 사용 

(Pr.01.09 ~ Pr.01.12). 이 표 끝의 설명 참조 바랍니다.  

8 Jog 운전 컨트롤 

파라미터 값 08 은 Jog 컨트롤을 위한 다 기능 입력 터미널 MI3 ∼ 

MI6 (Pr.04.05~Pr.04.08) 중 하나를 프로그램 합니다.  

NOTE: 08 을 통한 Jog 운전 프로그래밍은 모터 정지 시에만 
가능합니다. (파라미터 Pr.01.13~Pr.01.15 참조) 
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설정 기능 개요 

9 
외부 Base Block 

(Pr. 08.06 참조) 

파라미터 값 09 는 외부 베이스 블록 조절을 위한 다기능 입력 

터미널을 프로그래밍 합니다.  

NOTE: Base-Block 신호를 수취하면, AC 모터 드라이브는 모든 

출력 신호를 막고 모터를 자율 운동하도록 한다. base block 조절 

비활성화 시, AC 드라이브는 속도 검색 기능을 시작하고 모토 

스피드와 동조한 후, 마스터 주파수를 가속시킨다.  

10 
UP: 마스터 주파수 

증가 

입력 수취 시마다 혹은 입력이 활성화 상태로 유지될 시 

연속적으로 마스터 주파수를 증가/감소 시킵니다. 두 개 입력이 

동시에 활성화 되었을 시, 마스터 주파수 증가/감소는 

중단됩니다. Pr.02.07, 02.08 를 참조바랍니다. 이 기능은 “모터 

가변 저항”으로도 불립니다.  
11 

DOWN: 마스터 

주파수 감소 

12 카운터 Trigger 

파라미터 값 12 는 AC 드라이브 내부 카운터를 증가시키기 위해 

다 기능 입력 터미널 MI3~MI6 (Pr.04.05~Pr.04.08)을 

프로그래밍합니다. 입력이 수취될 때마다, 카운터는 1 씩 

증가합니다.  

13 카운터 리셋 

활성화 시, 카운터는 리셋되며 사용 금지됩니다. 카운팅을 활성화 

하려면 입력이 OFF 여야 합니다. Pr.03.05 및 03.06 참조 

바랍니다. 

14 외부 에러 

파라미터 값 14 는 다 기능 입력 터미널 MI3~MI6 

(Pr.04.05~Pr.04.08)중 하나를 외부 에러(External Fault (E.F.)) 

입력으로 프로그래밍합니다.  

15 PID 기능 미 사용 이 설정 ON 으로 입력 ON 시, PID 기능이 사용 불가하게 됩니다. 

16 출력 차단 중지  

이 기능 중 하나가 사용되면 AC 모터 드라이브의 출력이 

정지되고 모터는 자율 동작하게 됩니다. 터미널 상태가 변경되면, 

AC 모터 드라이브는 0Hz 에서부터 재시작합니다. 

17 파라미터 잠금 가능 
이 설정이 사용되면, 모든 파라미터가 잠기고 파라미터 쓰기가 

불가하게 됩니다.  

18 

운전 명령 선택 

(Pr.02.01 설정/외부 

터미널) 

ON: 외부 터미널을 통한 운전 명령 

OFF: Pr.02.01 설정을 통한 운전 명령 

파라미터 값 18 이 설정되면 Pr.02.01 이 사용 불가합니다. 이표 

밑의 설명 참조 바랍니다.  
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설정 기능 개요 

19 

운전 명령 선택 (Pr 

02.01 설정/디지털 

키패드) 

ON: 디지털 키패드를 통한 운전 명령 

OFF: Pr.02.01 설정을 통한 운전 명령 

파라미터 값 19 가 설정되었다면 Pr.02.01 는 사용 불가합니다. 이 

표 밑의 설명을 참조 바랍니다. 

20 
운전 명령 선택 (Pr 

02.01 설정/ 통신) 

ON: 통신을 통한 운전 명령 

OFF: Pr.02.01 설정을 통한 운전 명령 

파라미터 값 20 이 설정되면 Pr.02.01 가 사용 불가합니다.  표 

밑의 설명을 참조 바랍니다.  

21 정회전 / 역회전 
운전 방향 설정 시 이 기능이 최 우선권을 가집니다. (“Pr.02.04=0” 

경우) 

22 
2 차 주파수 명령 

소스 가능 

1 차/2 차 주파수 명령 소스 선택 시 사용. Pr.02.00 과 02.09 참조 

바랍니다.  

ON: 2nd 주파수 명령 소스 

OFF: 1st 주파수 명령 소스 

23 
PLC 프로그램 

작동/중지 (PLC1) 

ON: PLC 작동 

OFF: PLC 프로그램 중지 

AC 모터 드라이브가 STOP 모드이면 이 기능이 사용 가능합니다. 

PLC 페이지에 PLC1 이 표시되고 PLC 프로그램을 실행합니다. 이

기능이 사용 불가하게 되면, PLC 페이지에 PLC0 이 표시되고 

PLC 프로그램 실행을 중단합니다. 모터는 Pr.02.02 에 의해 

정지됩니다.  

운전 명령 소스가 외부 터미널이면, 키패드를 통하여 PLC 상태 

변경이 불가합니다. AC 모터 드라이브가 PLC2 상태 시 이 기능 

은 무효화 됩니다.  

24 

PLC 프로그램 

다운로드/실행/감독 

(PLC2) 

AC 모터 드라이브가 STOP 모드이고 이 기능이 가능하면, PLC 

페이지에 PLC2 가 표시되고 PLC 다운로드/실행/감독이 가능하게 

됩니다. 이 기능 사용이 불가하게 되면, PLC 페이지에 PLC0 이 

표시되고 PLC 프로그램 실행이 중단됩니다. 모터는 Pr.02.02 에 

의해 중단됩니다. 

운전 명령 소스가 외부 터미널이라면, 키패드를 통하여 PLC 

상태를 전환활 수 없습니다. AC 모터 드라이브가 PLC1 상태인 

경우 이 기능은 무효화 됩니다.  
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 가/감속 시간 선택 

 
Frequency

Time

Acceleration Delceleration

Accel time 1

Accel time 2
Decel time 1

Decel time 2

01.09

01.11
01.10

01.12

Master
Freq.

1 12 2

OFF

OFF

ON

ON

RUN/STOP
PU External terminal
communication

Accel/Decel time 1 & 2
Multi-function Input
Terminals Pr.04.05 to
Pr.04.08(MI3 to MI6)

Accel/Decel Time and Multi-function Input Terminals  
 

 다 단계 속도 

 

ON ON ON ON ON ON ON ON

ONONONON

ON

ON

ON

ON

05.00

05.01

05.02

05.03

05.04

05.05

05.06

05.07

05.08

05.09

05.10

05.11

05.12

05.13

05.14

01.15

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15

M
ul

ti-
fu

nc
tio

n
te

rm
in

al
s

04
.0

5~
04

.0
8

Frequency

Master Speed

JOG Freq.

2nd  speed
(   2)MI3 to MI6

1st  speed
(  to MI6 1)MI3

Jog Freq.
Multi-speed via External Terminals

Run/Stop
PU/external  terminals
/communication

3rd speed
(   3)MI3 to MI6
4th speed
(   4)MI3 to MI6
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04.09 다 기능 입력 터미널 선택 단위: 1

 설정 0 ~ 4095 출하 설정: 0

 이 파라미터는 다 기능 터미널(기본 AC 모터 드라이브 경우 MI1~MI6 (N.O./N.C.))의 상태를 

설정하기 위하여 사용됩니다.  

 운전 명령 소스가 외부 터미널(2/3wire)인 경우 MI1~MI3 설정은 무효화 됩니다.. 

12345 0

0=N.O
1=N.C

MI1
MI2

MI3
MI4
MI5
MI6

Weights
Bit

 
 설정 방법: 입력을 위해, 이진 숫자(6-bit)를 십진수로 전환하는 것이 필요합니다. 

 예: MI3, MI5, MI6 설정이 N.C.이며 MI1, MI2, MI4 설정이 N.O.일 때. 설정 값 Pr.04.09 은 

다음처럼 bit5X25+bit4X24+bit2X22= 1X25+1X24+1X22= 32+16+4=52 가 되어야 합니다. 

 MI6=4 MI5=3 MI4=2 MI3=1 
마스터 주파수 OFF OFF OFF OFF 

1st 속도 OFF OFF OFF ON 
2nd 속도 OFF OFF ON OFF 
3rd 속도 OFF OFF ON ON 
4th 속도 OFF ON OFF OFF 
5th 속도 OFF ON OFF ON 

6th 속도 OFF ON ON OFF 
7th 속도 OFF ON ON ON 
8th 속도 ON OFF OFF OFF 
9th 속도 ON OFF OFF ON 

10th 속도 ON OFF ON OFF 
11th 속도 ON OFF ON ON 
12th 속도 ON ON OFF OFF 

13th 속도 ON ON OFF ON 
14th 속도 ON ON ON OFF 
15th 속도 ON ON ON ON 
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01011 0
Weights
Bit

0=N.O
1=N.C

MI1

MI2

MI3

MI4

MI5

MI6

The setting value
= bit5x2 +bit4x2 +bit2x2

5 4 2

= 1x2 +1x2 +1x2
5 4 2

=32+16+4
Setting 04.09

=52

NOTE:

2 =16384   2 =8192    2 =4096    2 =2048    2 =1024

2 =512        2 =256       2 =128       2 =64          2 =32

2 =16         2 =8           2 =4          2 =2             2 =1

14 13 12 11 10

9 8 7 6 5

4 3 2 1 0

 
 

 확장 카드가 설치되면, 다 기능 입력 터미널의 번호가 확장 카드에 따라 증가합니다. 다 기능 

입력 터미널의 최대 번호는 다음과 같습니다. 

12345 0

0=N.O
1=N.C

MI1
MI2

MI3
MI4

MI5
MI6

Weights
Bit 7891011 6

MI7
MI8
MI9
MI10
MI11
MI12 

 

 이 파라미터는 디지털 입력 터미널의 신호를 지연시킵니다. 단위 1 은 2 msec 이며, 단위 

2 는 4 msec 입니다. 딜레이 타임은 디지털 터미널 오작동을 야기시킬 수 있는 노이즈 신호를 

감쇠 시킵니다.  

 
 
 
 
 
 
 
 

04.10 디지털 터미널 입력 Debouncing(감쇠) 시간 단위: 2

 설정 1 ~ 20 출하 설정: 1
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04.24 PLC 에 의한 디지털 입력 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  ##

 표시 Bit0=1: PLC 에 사용되는 MI1 

  Bit1=1: PLC 에 사용되는 MI2 

  Bit2=1: PLC 에 사용되는 MI3 

  Bit3=1: PLC 에 사용되는 MI4 

  Bit4=1: PLC 에 사용되는 MI5 

  Bit5=1: PLC 에 사용되는 MI6 

  Bit6=1: PLC 에 사용되는 MI7 

  Bit7=1: PLC 에 사용되는 MI8 

  Bit8=1: PLC 에 사용되는 MI9 

  Bit9=1: PLC 에 사용되는 MI10 

  Bit10=1: PLC 에 사용되는 MI11  

  Bit11=1: PLC 에 사용되는 MI12  

 기본 AC 모터 드라이브 (확장 카드 없음)에는, 각 디지털 신호 입력 상태(사용, 미사용)을 

표시하기 위하여 등가 6-bit 가 사용됩니다. Pr.04.24 표시 값은 6-bit 이진을 십진 값으로 

변경한 결과입니다.  

12345 0

0=non-use
1=used by PLC

MI1
MI2

MI3
MI4
MI5
MI6

Weights
Bit

 
 예: Pr.04.24 이 52 (십진수)로 설정 = 110100 (이진수)는 MI3, MI5 및 MI6 이 PLC 에 의해 

사용됨을 알립니다.  

01011 0
Weights
Bit

0=OFF
1=ON

MI1
MI2

MI3
MI4
MI5

MI6 
 확장 카드가 설치되면, 디지털 입력 터미널 번호가 확장 카드에 따라 늘어납니다. 디지털 

입력 터미널의 최대 수량은 다음과 같습니다. 
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12345 0 MI1
MI2

MI3
MI4

MI5
MI6

Weights
Bit 7891011 6

MI7
MI8
MI9
MI10
MI11
MI12

0=no use
1=Used by PLC

 
 

04.25 PLC 에 사용되는 아날로그 입력 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  ##

 표시 Bit0=1: PLC 에 의해 사용되는 AVI 

  Bit1=1: PLC 에 의해 사용되는 ACI/AVI2  

 등가 2-bit 가 각 아날로그 입력의 상태(사용, 미사용)을 표시하기 위하여 사용됩니다. The 

value for Pr.04.25 의 표시 값은 2-bit 이진수를 10 진수로 변환한 결과입니다.  

1 0

Weights
Bit

0=non-use
1=used by PLC

AVI
ACI/AVI2  

 

04.26 다 기능 입력 터미널 상태 표시 

 설정 읽기 전용 출하 설정:  ##

 표시 Bit0: MI1 상태 

  Bit1: MI2 상태 

  Bit2: MI3 상태 

  Bit3: MI4 상태 

  Bit4: MI5 상태 

  Bit5: MI6 상태 

  Bit6: MI7 상태 

  Bit7: MI8 상태 

  Bit8: MI9 상태 

  Bit9: MI10 상태 

  Bit10: MI11 상태 

  Bit11: MI12 상태 
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 다 기능 입력 터미널은 falling-edge(하강 에지)에 의해 작동 됩니다. 기본 AC 모터 드라이브 

(확장 카드없음) 경우, 움직임 없을 시 MI1 ~ MI6 이 있으며 Pr.04.26 에 63 (111111)이 

표시됩니다.  

12345 0

0=Active
1=off

MI1
MI2

MI3
MI4
MI5
MI6

Weights
Bit

 
 예: 

Pr.04.26 에 52 가 표시되면, MI1, MI2 과 MI4 가 활성화 되었음을 의미. 

표시값 52= 32+16+4 =1 X 25+ 1X 24 + 1X 22 = bit 6 X 25+ bit 5 X 24 + bit 3 X 22 

 

 

01011100 0

0=Active
1=Off

MI1
MI2

MI3
MI4

MI5
MI6
MI7

MI8
MI9

Weights
Bit

 
 확장 카드가 설치되면, 다기능 입력 터미널의 숫자는 확장 카드에 따라 증가합니다. 다 기능 

입력 터미널의 최대 수량은 다음과 같습니다.  



Chapter 5 파라미터|VFD-E Series 

5-64 Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 

12345 0 MI1
MI2

MI3
MI4

MI5
MI6

Weights
Bit 7891011 6

MI7
MI8
MI9
MI10
MI11
MI12

0=Active
1=Off

 
 

 이 파라미터는 특정 터미널을 내부 터미널 혹은 외부 터미널로 선택하는데 사용됩니다. 

Pr.04.28 로서 내부 터미널 활성화 할 수 있습니다. 한 터미널이 동시에 내부 및 외부 

터미널이 될 수 없습니다.  

 기본 AC 모터 드라이브 (확장 카드 없음) 경우, 다 기능 입력 터미널은 아래처럼 MI1 ~ MI6 

입니다. 

 

12345 0

0=external terminal
1=internal terminal

MI1
MI2

MI3
MI4
MI5
MI6

Weights
Bit

 
 설정 방법은, 이진수를 입력을 위해 십진수로 전환하는 것입니다.  

 예: MI3, MI5, MI6 이 내부 터미널로 설정되고 MI1, MI2, MI4 는 외부 터미널로 설정됨. 

설정값은 다음에 보이는 대로 bit5X25+bit4X24+bit2X22= 1X25+1X24+1X22= 

32+16+4=52 여야 합니다.  

04.27 내부/외부 다기능 입력 터미널 선택 단위: 1

 설정 0 ~ 4095 출하 설정: 0



Chapter 5 파라미터|VFD-E Series 

Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 5-65 

01011 0
Weights
Bit

0=external terminal
1=internal terminal

MI1

MI2

MI3

MI4

MI5

MI6  
 확장 카드 설치 시, 다 기능 입력 터미널의 개수는 확장 카드에 따라 늘어납니다. 가 기능 

입력 터미널의 최대 수량은 다음과 같습니다.  

  

 이 파라미터는 키패드,, 통신 혹은 PLC 를 통하여 내부 터미널 작동을 설정하기 위하여 

사용됩니다.  

 기본 AC 모터 드라이브 (확장 카드 없음) 경우, 다 기능 입력 터미널은 아래처럼 MI1 ~ 

MI6 입니다. 

12345 0

0=set internal terminal to be OFF
1= ONset internal terminal to be 

MI1
MI2

MI3
MI4
MI5
MI6

Weights
Bit

 
 

 예를 들어, MI3, MI5 과 MI6 이 ON 으로 설정되면, Pr.04.28 는 다음처럼 

bit5X25+bit4X24+bit2X22= 1X25+1X24+1X22= 32+16+4=52 여야 합니다.  

01011 0
Weights
Bit

0=OFF
1=ON

MI1
MI2

MI3
MI4
MI5

MI6 
 
 
 

04.28 입력 터미널 상태 단위: 1

 설정 0 ~ 4095 출하 설정: 0
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 확장 카드가 설치된 경우, 다 기능 입력 터미널의 수는 확장 카드에 따라 증가합니다. 다 기능 

입력 터미널의 최대 수량은 다음과 같습니다.  
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Group 5: 다 단계 속도 및 PLC (Process Logic Control) 파라미터 

05.00 1st 단계 속도 주파수  단위: 0.01

05.01 2nd 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.02 3rd 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.03 4th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.04 5th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.05 6th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.06 7th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.07 8th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.08 9th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.09 10th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.10 11th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.11 12th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.12 13th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.13 14th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

05.14 15th 단계 속도 주파수 단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 600.0Hz  출하 설정: 0.00

 다 기능 입력 터미널 (Pr.04.05 ~ 04.08 참조)은 AC 모터 다 단계 속도 중 하나를 선택하기 

위하여 사용됩니다. 속도 (주파수)는 상기처럼 Pr.05.00 ~ 05.14 중에서 선택됩니다.  
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Group 6:  보호 파라미터 

06.00 과 전압 Stall (속도 상실) 방지 단위: 0.1

 설정 115V/230V 시리즈 330.0 ~ 410.0V 출하 설정: 390.0

  460V 시리즈 660.0 ~ 820.0V 출하 설정: 780.0

  0 과 전압 Stall 방지 사용 불가 (브레이크 장치 혹은 

브레이크 저항) 

 감속 중, 모터 재생에 의해 DC bus 전압이 최대 허용 값을 초과 할 수 있습니다. 이 기능이 

사용되면, AC 모터 드라이브는 추가 감속하지 않고 전압이 현재 값 이하로 다시 떨어질 

때까지 출력 주파수를 동일하게 유지합니다.  

 브레이크 장치 나 브레이크 저항 사용시 과 전압 Stall 방지는 미사용 되어야 합니다.  

NOTE   

적당한 관성 부하 시, 과전압 stall 방지는 실행되지 않으며 실제 감속 시간은 설정 감속 시간과 

동일하게 됩니다. 관성 부하가 클 때, AC 드라이브는 감속 시간을 자동적으로 증가 시킵니다. 감속 

시간 적용이 치명적이라면, 브레이크 저항이나 브레이크 장치를 사용하여야 합니다.  

 
high voltage at DC side

over-voltage 
detection level

output
frequency

time

Deceleration characteristic
when Over-Voltage Stall
Prevention enabled

Frequency Held

time

previous deceleration time

actual time to decelerate to stop when over-voltage 
stall prevention is enabled  
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06.01 가속 시 과 전류 Stall(속도 상실) 방지 단위: 1

 설정 20 ~ 250%  출하 설정: 170

  0: 미 사용 

 100% 설정 시 드라이브의 정격 출력 전류와 동일하게 됩니다.  

 가속 시, 빠른 가속이나 모터 과부하에 의해 AC 드라이브 전류가 급격히 증가하여 Pr.06.01 

규정 값을 초과할 수 있습니다. 이 기능이 사용되면, AC 드라이브는 가속을 중단하고 전류가 

최대 값 이하로 떨어질 때까지 출력 주파수를 동일하게 유지합니다.  

 
06.01
Over-Current
Detection
Level

Output 
Frequency

Over-Current Stall
prevention during
Acceleration,
frequency held

output current

time

setting
frequency

previous acceleration time

actual acceleration time when over-current stall 
prevention is enabled  

 

06.02 작동 중 과 전류 Stall(속도 상실) 방지 단위: 1

 설정 20 ~ 250%  출하 설정: 170

  0: 미 사용 

 드라이브 작동 중 출력 전류가 Pr.06.02 의 설정을 초과하게 되면, 드라이브는 모터 stall 을 

막기 위해 출력 주파수를 줄입니다. 출력 전류가 Pr.06.02 의 설정보다 낮으면, 드라이브는 

설정 주파수 값까지 다시 가속합니다.  
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Over-Current
Detection
Level
06.02 Output Current

Output
Frequency

Over-Current Stall
Prevention during
Operation, output
frequency decrease

over-current stall prevention during operation  
 

06.03 과토크 감지 모드 (OL2) 

   출하 설정: 0

 설정 0 과토크 감지 미 사용. 

  1 항속 운전 시 과토크 감지 가능. 과토크가 감지 되면, OL1 또는 OL 
발생까지 작동 유지. 

  2 항속 운전 시 과토크 감지 가능. 과토크가 감지되면 운전 중지. 

  3 가속 시 과토크 감지 가능. 과토크가 감지되면 OL1 또는 OL 
발생까지 작동 유지. 

  4 가속 시 과토크 감지 가능. 과토크가 감지되면 운전 중지 

 이 파라미터는 과토크(OL2) 이 다음의 방법을 통해 감지되었을 시 드라이브의 운전 모드를 

결정합니다.: 출력 전류가 과 전압 감지 단계(Pr.06.04)를 초과 하고 Pr.06.05 의 과토크 감지 

시간 설정보다 길어지면, 경고 메시지 “OL2”가 표시됩니다. 다 기능 출력 터미널 중 하나가 

과토크 감지(Pr.03.00~03.01=04)로 설정되었다면, 출력이 켜집니다. 세부 사항은 

Pr.03.00~03.01 참조 바랍니다.  

 

06.04 과토크 감지 레벨 (OL2) 단위: 1

 설정 10 ~ 200% 출하 설정: 150

 이 설정은 드라이브 정격 출력 전류에 비례합니다.  
 

06.05 과토크 감지 시간 (OL2) 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 60.0 sec 출하 설정: 0.1

 이 파라미터는 “OL2”표시 전까지 과토크가 얼마나 오랫동안 감지되어야 하는지 시간을 

설정합니다.  
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06.06 전기 온도 과부하 릴레이 선택 (OL1) 

   출하 설정: 2

 설정 0 기본 모터로 작동 (팬에 의한 자가 냉각) 

  1 특수 모터로 작동 (강제 외부 냉각) 

  2 작동 불가 

 이 기능은 모터의 과부하나 과열을 방지하게 위해 사용됩니다.  
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06.07 전기 온도 특성  단위: 1

 설정 30 ~ 600 sec 출하 설정: 60

 이 파라미터는 I2t 전기 온도 보호 기능의 활성화 필요 시간을 결정합니다. 밑의 그래프는 

1 분간 150% 파워 출력 시 I2t 커브를 보여줍니다.  

1

2

3

4

5

60Hz or more

50Hz

10Hz

5Hz

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200

Operation
time(min)

Load
factor (%) 



Chapter 5 파라미터|VFD-E Series 

5-72 Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 

 

06.08 현재 에러 기록 

06.09 2 차 최근 에러 기록 

06.10 2 차 최근 에러 기록 

06.11 4 차 최근 에러 기록 

06.12 5 차 최근 에러 기록 

   출하 설정: 0

 읽기 0 에러 없음 

  1 과 전류 (oc) 

  2 과 전압 (ov) 

  3 IGBT 과열 (oH1) 

  4 전원 보드 과열 (oH2) 

  5 과부하 (oL) 

  6 과부하 (oL1) 

  7 모터 과부하 (oL2) 

  8 외부 에러 (EF) 

  9 하드웨어 보호 실패 (HPF) 

  10 가속 시 규정 전류 2 회 초과 (ocA) 

  11 감속 시 규정 전류 2 회 초과 (ocd) 

  12 점진 안정 운전 시 규정 전류 2 회 초과 (ocn) 

  13 예비 

  14 상 손실 (PHL) 

  15 예비 

  16 자동 가속/감속 실패 (CFA) 

  17 소프트웨어/패스워드 보호 (codE) 

  18 전원 보드 CPU 쓰기 실패(cF1.0) 

  19 전원 보드 CPU 읽기 실패 (cF2.0) 

  20 CC, OC 하드웨어 보호 실패 (HPF1) 

  21 OV 하드웨어 보호 실패 (HPF2) 

  22 GFF 하드웨어 보호 실패(HPF3) 

  23 OC 하드웨어 보호 실패 (HPF4) 

  24 U-상 에러 (cF3.0) 

  25 V-상 에러 (cF3.1) 

  26 W-상 에러 (cF3.2) 
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  27 DCBUS 에러 (cF3.3) 

  28 IGBT 과열 (cF3.4) 

  29 전원 보드 과열 (cF3.5) 

  30 컨트롤 보드 CPU 쓰기 실패 (cF1.1) 

  31 컨트롤 보드 CPU 읽기 실패 (cF2.1) 

  32 ACI 신호 에러 (AErr) 

  33 예비 

  34 모터 PTC 과열 보호 (PtC1) 

  35-39 예비 

  40 컨트롤 보드와 전원 보드 간 통신 타임 아웃 에러 (CP10) 

 Pr.06.08 ~ Pr.06.12 에 최근 발생한 5 개의 에러가 저장됩니다. 에러 원인을 제거 후 리셋 

명령을 사용하여 드라이브를 리셋하십시오.  
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Group 7:  모터 파라미터 

07.00 모터 정격 전류 단위: 1

 설정 30%  ~ 120%  출하 설정: FLA

 다음 공식을 사용하여 이 파라미터에 입력 될 %값을 계산하십시오.: 

(모터 전류 / AC 드라이브 전류) x 100% 

모터 전류=타입 쉴드 상의 모터 정격 전류 A(암페어)  

AC 드라이브 전류 =Ac 드라이브의 정결 전류 A (Pr.00.01 참조) 

 드라이브가 벡터 컨트롤 모드(Pr.00.10 = 1)에서 작동되도록 프로그램 되었을 시 반드시 

Pr.07.00 과 Pr.07.01 를 설정하십시오. "전기 온도 과부하 릴레이 " (Pr.06.06) 또는 

"슬립보상"(Pr.07-03) 기능이 선택되었을 시도 역시 설정되어야 합니다. 

 

07.01 모터 No-load 전류 단위: 1

 설정 0%  ~ 90%  출하 설정: 0.4*FLA

 AC 드라이브의 정격 전류가 100%로 간주됩니다. 모터 no-load 전류의 설정은 슬립 보정에 

영향을 미칩니다.  

 설정 값은 Pr.07.00 (모터 정격 전류)이하여야 합니다. 

 

07.02 토크보상 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 10.0 출하 설정: 0.0

 이 파라미터는 AC 드라이브가 고속 회전을 얻어내도록 전압 출력을 증가키 위해 설정됩니다. 

V/f 컨트롤 모드에서만 사용 가능합니다.  

 지나치게 높은 토크보상은 모터 과열을 야기합니다.  

 

07.03 슬립보상 (PG 없이 사용 됨) 단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 10.00 출하 설정: 0.00

 비 동기식 모터 운전 경우, AC 모터 드라이브의 부하를 증가시키면 슬립과 속도 저하가 

발생됩니다. 이 파라미터는 출력 주파수를 증가시켜 슬립을 보정하기 위하여 사용됩니다. AC 

모터 드라이브의 출력 전류가 모터 no-load 전류 (Pr.07.01)보다 크면, AC 드라이브는 출력 

주파수를 이 파라미터에 따라 조정합니다.  
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07.04 모터 파라미터 자동 Tuning  단위: 1

    출하 설정: 0

 설정 0 미 사용  

  1 자동 튜닝 R1 (모터 작동 안 함) 

  2 자동 튜닝 R1 + No-load 테스트 (모터 작동) 

 이 파라미터를 1 혹은 2 로 설정 후 RUN 키를 눌러 자동 튜닝을 시작합니다. 1 로 

설정되었다면, R1 값만 자동 검색하기에 Pr.07.01 는 수동으로 입력되어야 합니다. 2 로 

설정되었다면, AC 모터 드라이브는 부하가 제거되며 Pr.07.01 와 Pr.07.05 의 값이 자동으로 

설정됩니다.  

 자동 튜닝 단계: 

1. 모든 파라미터가 출하 설정 상태이고 모터 배선은 정확한지 확인. 

2. 자동 튜닝 실행 전에 모터에 부하가 걸려 있지 않으며, 샤프트가 벨트나 기어 모터에 

걸려 있지 않음을 확인.  

3. Pr.01.01, Pr.01.02, Pr.07.00, Pr.07.04 및 Pr.07.06 에 정확한 값 입력. 

4. Pr.07.04 을 2 로 설정하면, AC 모터 드라이브는 “RUN” 명령을 받으면 즉시 자동 

튜닝을 실행한다. (Note: 모터가 작동됨!). 자동 튜닝 총 시간은 15 초  + Pr.01.09 + 

Pr.01.10 임. 고출력 드라이브는 더 긴 가/감속 시간이 필요. (출하 설정 권장됨). 자동 

튜닝 실행 이후, Pr.07.04 을 0 으로 설정. 

5. 실행 후, Pr.07.01 및 Pr.07.05 에 값이 입력되어 있는지 확인. 아니라면, Pr.07.04 를 

다시 설정한 후 RUN 키를 누름.  
6. 이후 Pr.00.10 를 1 로 설정 가능하며 다른 파라미터를 응용 요건에 맞추어 설정.  

NOTE  

1. 벡터 컨트롤 모드에서 모털 병렬 운행을 하지 않을 것을 권장합니다.  

2.모터 정격 전원이 AC 모터 드라이브 정격 전원을 초과시는 벡터 모드를 사용하지 마십시오.  

 
07.05 모터 Line-to-line 저항 R1 단위: 1

 설정 0 ~ 65535 mΩ 출하 설정: 0

 모터 자동 튜닝에 의해 이 파라미터가 설정됩니다. Pr.07.04 없이 이 파라미터 설정이 

가능합니다.  

  

  



Chapter 5 파라미터|VFD-E Series 

5-76 Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 

07.06 모터 규정 Slip  단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 20.00Hz  출하 설정: 3.00

 모터 명판 상의 규정 rpm 과 pole 수량을 참조 후 다음의 등식을 가지고 규정 slip 을 

계산합니다. 

규정 Slip (Hz) = Fbase (Pr.01.01 기본 주파수) – (규정 rpm x motor pole 120) 

 이 파라미터는 벡터 모드에서만 유효합니다.  

 

07.07 슬립보상 리미트 단위: 1

 설정 0 ~ 250%  출하 설정: 200

 이 파라미터는 보정 주파수의 상한을 설정합니다. (Pr.07.06 대비 %). 

예: Pr.07.06=5Hz 이고 Pr.07.07=150%이면, 보정 주파수의 상한은 7.5Hz 입니다. 따라서, 

50Hz 모터 경우, 최대 출력은 57.5Hz 입니다. 

 

07.08 토크보상 유지 시간  단위: 0.01

 설정 0.01 ~10.00 sec 출하 설정: 0.10

07.09 슬립보상 유지 시간  단위: 0.01

 설정 0.05 ~10.00 sec 출하 설정: 0.20

 Pr.07.08 과 Pr.07.09 를 설정하면 보정 반응 시간이 변화합니다.  

 너무 긴유지 시간은 늦은 반응; 너무 짧은 값은 불안정한 작동을 야기합니다.  
 

07.10 누적 모터 운전 시간 (Min.) 단위: 1

 설정 0~1439 출하 설정: 0

07.11 누적 모터 운전 시간 (Day) 단위: 1

 설정 0 ~65535 출하 설정: 0

 Pr.07.10 및 Pr.07.11 은 모터 운전 시간을 기록하기 위하여 사용됩니다. 0 을 설정하여 

초기화 할 수 있으며, 1 분 이내의 시간은 기록이 불가합니다.  

 

07.12 모터 PTC 과열 보호 단위: 1

    출하 설정: 0

 설정 0 미 사용 

  1 사용 
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07.14 모터 PTC 과열 보호 레벨 단위: 0.1

 설정 0.1~10.0V 출하 설정: 2.4

 모터를 저 주파수로 오랫동안 운전 시, 모터 팬의 냉각 기능이 저하됩니다. 과열을 

방지하려면, 모터가 + 온도 계수 서모스터(thermoistor)를 보유하고 그 출력 신호를 

드라이브의 해당 컨트롤 터미널에 연결하는 것이 필요합니다.  

 1 차/2 차 주파수 명령 소스가 AVI (02.00=2/02.09=2)로 설정되면, 모터 PTC 과열 보호 

기능이 사용 불가합니다. (i.e. Pr.07.12 을 1 로 설정 불가). 

 온도가 설정 레벨을 넘어서면, 모터는 coast to stop 하며 가 표시됩니다. 온도가 

(Pr.07.15-Pr.07.16)의 레벨 이하로 떨어지면  는 깜빡임을 멈추고, RESET 키로 

에러를 초기화 할 수 있게 됩니다.  

 Pr.07.14 (과열 보호 레벨)은 반드시 Pr.07.15 (과열 경고 레벨)보다 많아야 합니다. 

 PTC 는 AVI-입력을 사용하며 다음 그림처럼 resistor-divider 를 통해 연결됩니다.  

+10V 과 ACM 간의 전압: 10.4V~11.2V 사이. 

AVI 의 임피던스는 약 47kΩ. 

resistor-divider R1 의 권장 값은 1~20kΩ. 

PTC 온도 커브와 저항 값에 대해 모터 공급사에 무의 바랍니다.  

AVI

ACM

+10V

PTC

VFD-E

47kΩ

resistor-divider
           R1

internal circuit
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 보호 레벨과 경고 레벨에 다음의 계산을 참조하십시오.  

보호 레벨  

Pr.07.14= V+10 * (RPTC1//47K) / [R1+( RPTC1//47K)] 

경고 레벨  

Pr.07.16= V+10 * (RPTC2//47K) / [R1+( RPTC2//47K)] 

정의:   

V+10: +10V-ACM 간의 전압, 범위는 10.4~11.2VDC 

RPTC1: 모터 PTC 과열 보호 레벨. Pr.07.14 에 해당 전압 단계 설정 됨, RPTC2: 모터 

PTC 과열 경고 레벨. Pr.07.15 을 통해 해당 전압 레벨이 설정됨, 47kΩ: AVI 입력 

임피던스, R1: resistor-divider (추천 값: 1~20kΩ) 

 기본 PTC thermistor 를 예로 들면: 보호 레벨이 1330Ω, +10V-ACM 간의 전압이 

10.5V 이고 resistor-divider R1 이 4.4kΩ이면. Pr.07.14 설정에 아래의 계산이 적용됨.  

1330//47000=(1330*47000)/(1330+47000)=1293.4 

10.5*1293.4/(4400+1293.4)=2.38(V) ≒2.4(V) 

따라서, Pr.07.14 는 2.4 로 설정됨. 

550

1330

temperature ( )℃

resistor  value ( )Ω

Tr

Tr-5℃ Tr+5℃  
 

07.15 모터 PTC 과열 경고 레벨 단위: 0.1

 설정 0.1~10.0V 출하 설정: 1.2

07.16 모터 PTC 과열 리셋 델타 레벨(Reset Delta Level) 단위: 0.1

 설정 0.1~5.0V 출하 설정: 0.6

07.17 모터 PTC 과열 처리 

    출하 설정: 0

 설정 0 경고 및 RAMP to stop  

  1 경고 및 COAST to stop 

  2 경고 후 계속 작동 
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 온도가 모터 PTC 과열 경고 레벨 (Pr.07.15) 초과 시, 드라이브는 Pr.07.17 에 따라 작동하고 

를 표시합니다. 온도가 결과 (Pr.07.15 - Pr.07.16) 아래로 떨어지면, 경고 표시가 

사라집니다.  

 

07.13 PTC 보호를 위한 입력 Debouncing 시간 단위: 2 

 설정 0~9999 (0-19998ms 를 의미) 출하 설정: 100

 이 파라미터는 PTC 입력 터미널의 신호 지연 시간입니다. 1 단위는 2 msec, 2 단위는 4 

msec 입니다.  
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Group 8: 특수 파라미터 

08.00 DC 브레이킹 전류 레벨 단위: 1

 설정 0 ~ 100% 출하 설정: 0

 이 파라미터는 작동 개시 및 정지 시 모터에 대한 DC 브레이킹 전류 출력 레벨을 설정합니다. 

DC Braking 전류 설정 시, 정격 전류 (Pr.00.01)가 100%로 간주 됩니다. 낮은 DC Braking 

전류 레벨에서 시작하여 적적한 지연 회전력에 다다를 때까지 증가시키는 것을 권장합니다.  

 

08.01 시작 시 DC 브레이킹 시간 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 60.0 sec 출하 설정: 0.0

 이 파라미터는 RUN 명령 이후 DC 브레이킹 전류의 유지 시간을 결정합니다. 시간이 

경과되면, AC 모터 드라이브는 최소 주파수(Pr.01.05)로부터 가속을 개시합니다. 
 

08.02 정지 시 DC 브레이킹 시간 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 60.0 sec 출하 설정: 0.0

 이 파라미터는 정지 시 DC 브레이킹 전류의 유지 시간을 결정합니다. DC 브레이킹에 의한 

정지를 원한다면, Pr.02.02 정지 방법이 반드시 0 또는 2 로 설정되어 Ramp to Stop 이 

가능하여야 합니다.  
 

08.03 DC 브레이킹 시작 점 단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 600.0Hz 출하 설정: 0.00

 이 파라미터는 DC 브레이킹이 언제 감속을 시작할 지에 대한 주파수를 설정합니다.  
 

Run/Stop
ON OFF

01.05 08.03

Output Frequency

Minimum Output
Frequency

Start-Point for
DC Braking
Time during
Stopping

DC Braking Time
during Stopping
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 시작 시 DC 브레이킹은 팬이나 펌프처럼, AC 드라이브 시작 전에 움직이는 부하가 요구될 시 

사용됩니다. 이러한 환경에서, DC 브레이킹은 운동 전에 부하를 제 위치에 붙잡아 두는 

역할을 합니다.  

 정지 시 DC 브레이킹은 정지 시간을 짧게 하고 정지된 부하를 제 위치에 멈추게 하기 위해 

사용됩니다. 고 관성 부하 경우, 빠른 감속을 위해 동적 브레이킹 용 브레이크 저항이 필요할 

수 있습니다.  

 

08.04 순간 전력 손실 시 운전 선택 

   출하 설정: 0

 설정 0 순간 전력 손실 시 운전 정지 (coast to stop) 

  1 순간 전력 손실 후 운전 계속, 마스터 주파수 참조 값에 따라 속도 

검색 시작. 

  2 순간 전력 손실 후 운전 계속, 최소 주파수에 따라 속도 검색 개시. 

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브가 순간 전력 손실 이후 재 실행 될 때 운전 모드를 

결정합니다.  

 

08.05 최대 허용 전원 손실 시간 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 5.0 sec 출하 설정: 2.0

 전원 손실 기간이 이 파라미터 설정보다 짧으면, AC 모터 드라이브는 작동을 재개합니다. 

만약 최대 허용 전원 손실 시간을 초과한다면, AC 모터 드라이브 출력이 꺼집니다. (coast 

stop). 

 Pr.08.04 에 의해 선택 된 전원 손실 이후의 작동은  최대 허용 전원 손실 시간이 ≤5 초이고 

AC 모터 드라이브 표시가 “Lu”일 시만 실행됩니다. 과부하에 의해 AC 모터 드라이브가 

꺼져있다면, 최대 허용 전원 손실 시간이 ≤5 초라 하더라도, Pr.08.04 에 설정된 운전 모드는 

실행이 되지 않습니다. 이 경우 정상 시작이 필요합니다.  

 

08.06 Base Block 속도 검색 

   출하 설정: 1

 설정 0 불가 

  1 최종 주파수 명령에서 부터 속도 검색 

  2 최소 출력 주파수 (Pr.01.05)부터 속도 검색 시작 

 이 파라미터는 외장 베이스 블록 사용 가능 후 AC 모터 드리이브 재 시작 방법을 설정합니다.  
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Output frequency
             (H)

Output voltage(V)

08.08 Current Limit
 for Speed SearchSpeed  

FWD Run

Time

B.B.

Fig 1:B.B. Speed Search with Last Output Frequency Downward Timing Chart
(Speed Search Current Attains Speed Search Level)

A

Input B.B. signal

Stop output  voltage

Disable B.B. signal

Waiting time 08.07

Speed Search

Synchronization speed detection

 
 

Time

B.B.

Fig 2: B.B. Speed Search with Last Output Frequency Downward Timing Chart
(Speed Search Current doesn't Attain Speed Search Level)

A

Input B.B. signal

Stop output  voltage

Disable B.B. signal

Waiting time 08.07

Speed Search

Synchronization speed detection

Output frequency
             (H)

08.08 Current Limit
 for Speed SearchSpeed  

FWD Run

 
 

 

Time

B.B.

Fig3: B.B. Speed Search with Minimum Output Frequency Upward Timing Chart

A

Input B.B. signal

Stop output  voltage

Disable B.B. signal

Waiting time 08.07

Restart

Synchronization speed detection

Keep accelerating

A

Output frequency
             (H)

06.01
Over current
stall prevention
during acceleration  

FWD Run
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08.07 속도 검색을 위한 Baseblock 시간 (BB) 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 5.0 sec 출하 설정: 0.5

 순간 전력 손실이 감지되면, AC 모터 드라이브는 출력을 막은 후 규정된 시간 동안 (Pr.08.07 

설정 값, Base-Block 시간으로 불림) 작업 재개를 대기 합니다. 이 파라미터 값은 모터 

출력에 의한 잔여 재생 전압이 드라이브 재 운전 전에 모두 사라지는 것을 감안하여 

설정되어야 합니다. 

 더불어, 이 파라미터는 외장 Baseblock 이후 운전을 재개하기 위한, 에러 후 자동 재시작 

시의 대기 시간을 결정합니다.  

 PG 카드와 PG (엔코더) 사용 시, 속도 검색은 실제 PG (엔코더) 속도에 따라 실행됩니다.  
 

08.08 속도 검색 전류 리미트 단위: 1

 설정 30 ~ 200% 출하 설정: 150

 순간 전력 손실 후, 출력 전류가 Pr.08.08 설정 값보다 큰 경우에 한해 AC 모터 드라이브 

속도 검색 작업이 시작됩니다. 출력 전류가 Pr.08.08 설정 값보다 작은 경우, AC 모터 

드라이브 출력 주파수는 “속도 동기화 점”에 있습니다. 드라이브는 가속 혹은 감속하여 작동 

주파수를 전원 선실 이전으로 되돌리기 시작합니다.  
 

Output
Frequency

Output
Voltage

08.06

08.05

08.04=1

08.06

08.05

08.04=2

Power
Input

Maximum Allowable
Power Loss Time

Baseblock Time

Speed Search

Speed
Synchronization
Detection

Maximum
Allowable Power

Baseblock Time

 
 

08.09 주파수 1 상한 리미트 Skip 단위: 0.01

08.10 주파수 1 하한 리미트 Skip  단위: 0.01

08.11 주파수 2 상한 리미트 Skip  단위: 0.01

08.12 주파수 2 하한 리미트 Skip  단위: 0.01

08.13 주파수 3 상한 리미트 Skip  단위: 0.01

08.14 주파수 3 하한 리미트 Skip  단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 600.0Hz 출하 설정: 0.00
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 이 파라미터는 스킵(건너뛰기) 주파수를 설정합니다. 이 주파 수 범위 내에서 AC 드라이브는 

남아있지 않고 연속 주파수 출력을 하게 됩니다.  

 이 여섯 개 파라미터는 다음 Pr.08.09 ≥ Pr.08.10 ≥ Pr.08.11 ≥ Pr.08.12 ≥ Pr.08.13 ≥ 

Pr.08.14 에 따라 설정되야 합니다.  

 주파수 범위는 겹쳐질 수 있습니다.  

0

08.09

08.10

08.11

08.12

08.13

08.14

setting frequencyin
te

rn
al

 fr
eq

ue
nc

y 
co

m
m

an
d

 
 

08.15 에러 시 자동 재 시작 단위: 1

 설정 0 ~ 10 출하 설정: 0

  0 미 사용 

 과 전류 OC 및 과전압 OV 에러 시에만 해당되며, AC 모터 드라이브는 최대 10 회까지 

자동으로 리셋/재시작 됩니다.  

 이 파라미터를 0 으로 설정 시는 에러가 발생되어도 자동 리셋/재시작 작업이 실행되지 

않습니다.  

사용 시는, AC 모터 드라이브는 에러 발생 이전의 주파수로부터 시작되는 속도 탐색으로 재 

시작합니다. 에러 후 재 시작 대기 시간을 설정하려면, Pr. 08.07 속도 탐색 Base Block 

시간을 설정하십시오.  

 

08.16 에러 후 재 시작 시 자동 리셋 시간 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 6000 sec 출하 설정: 60.0

 이 파라미터는 Pr.08.15 과 함께 연결되어 사용되어야 합니다. 

예: Pr.08.15 이 10 으로 설정되고 Pr.08.16 이 600s (10 min)로 설정되었을 시, 이전 에러에 

의한 재 시작으로부터 600 초 이상 에러가 없었다면 에러 후 재 시작 시 자동 리셋 시간은 

10 으로 재 설정됩니다.  
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08.17 자동 에너지 절약 

   출하 설정: 0

 설정 0 에어지 절약 미 사용 

  1 에너지 절약 사용 

70%

100%

Output
Voltage

Output Frequency

During auto-energy saving
operation is the output 
voltage lowered as much
as possible to keep the load. 
The output voltage is maximally 
lowered to 70% of the normal 
output voltage

 
 

08.18 자동 전압 조정 (Automatic Voltage Regulation (AVR)) 

   출하 설정: 0

 설정 0 AVR 기능 사용 

  1 AVR 기능 미 사용 

  2 감속 시 AVR 기능 미 사용 

  3 정지 시 AVR 기능 미 사용 

 모터의 정격 전압은 일반적으로 230V/200VAC 50Hz/60Hz 이고 AC 모터 드라이브의 입력 

전압은 180V ~264 VAC 50Hz/60Hz 사이입니다. 따라서, AVR 기능 없이 AC 모터 

드라이브 사용 시는, 출력 전압은 입력 전압과 동일하게 됩니다. 모터가 정격 전압을 

12%~20% 초과하는 전압에서 운전되면, 그 수명이 짧아지고 고온, 절련 저하 및 불안정한 

회전 출력에 의한 손상이 발생합니다.  

 AVR 기능은 자동적으로 AC 모터 드라이브의 출력 전압을 최대 출력 전압(Pr.01.02) 내로 

제한합니다. 예를 들어, Pr.01.02 이 200 VAC 설정되었다고 입력 전압이 200V 시 

264VAC 이면, 최대 출력 전압이 자동적으로 최대 200VAC 로 감소됩니다. 

 모터가 ramps to stop 시, 감속 시간이 길어집니다. 이 파라미터가 2 로 설정되고 자동 

가속/감속을 사용하면 감속 시간이 짧아집니다.  
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08.19 
소프트웨어 브레이킹 레벨 
(브레이크 저항의 동작 레벨) 

단위: 1

 설정 115/230V 시리즈: 370.0 ~ 430.0V 출하 설정: 380.0

  460V 시리즈: 740.0 ~ 860.0V 출하 설정: 760.0

 이 파라미터는 브레이크 chopper(변조 장치) 작동 시의 DC-bus 전압을 설정합니다.  

 이 파라미터는 브레이크 초퍼가 없으며 BUE 브레이크 장치가 사용되는 Frame A 모델에는 

(VFD002E11A/21A/23A, VFD004E11A/21A/23A/43A, VFD007E21A/23A/43A 및 

VFD022E23A/43A) 사용되지 않습니다.  

 

08.20 모터 불안정 보정 계수 단위: 0.1

 설정 0.0~5.0 출하 설정: 0.0

 편향 전류가 모터의 특정 영역에서 발생하여 모터를 불안정하게 합니다. 이 파라미터를 

사용하면, 이 상황을 상당히 개선시켜 줍니다.  

 고 출력 모터의 편향 영역은 대게 저 주파수 범위 입니다.  

 2.0 이상으로 설정하는 것을 권장합니다. 
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Group 9:  통신 파라미터 

RJ-45 로 마킨된 내장 RS-485 직렬 인터페이스가 컨트롤 터미널 근처에 있습니다. 핀은 아래와 

같습니다.: 
RS-485
Serial interface
1: Reserved  2: EV             

5: SG+          6: Reserved 
7: Reserved  8: Reserved

3: GND 
4: SG-            

8 1

 
각 VFD-E AC 모터 드라이브는 Pr.09.00 에 규정된 선 지정 통신 주소를 가지고 있습니다. RS485 

마스터는 각각의 AC 모터 드라이브를 통신 주소에 맞추어 컨트롤 합니다.  

 

09.00 통신 주소 

 설정 1 ~ 254 출하 설정: 1

 AC 모터 드라이브가 RS-485 직렬 통신에 의해 컨트롤 된다면, 이 드라이브의 통신 주소는 

파라미터를 통해 설정되어야 합니다. 각 AC 모터 드라이브의 통신 주소는 고유 번호로서 

각각 달라야 합니다.  

 

09.01 전송 속도 

   출하 설정: 1

 설정 0 Baud rate 4800 bps (bits / second) 

  1 Baud rate 9600 bps 

  2 Baud rate 19200 bps 

  3 Baud rate 38400 bps 

 이 파라미터는 RS485 마스터 (PLC, PC 등)와 AC 모터 드라이브 간의 전송 속도를 설정하기 

위해 사용됩니다.  

 

09.02 전송 에러 처리 

   출하 설정: 3

 설정 0 경고 후 작업 지속 

  1 경고 후 RAMP to stop 

  2 경고 후 COAST to stop 

  3 경고 없이 작업 지속 

 이 파라미터는 전송 에러 발생 시 대응 방법을 설정합니다.  

 아래의 에러 메시지 리스트 확인 바랍니다. (section 3.6.) 
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09.03 타임 아웃 감지 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 120.0 sec  출하 설정: 0.0

  0.0 미 사용 

 Pr.09.05 이 0.0 이 아니고, Pr.09.02=0~2 이면, 타임 아웃 감지 기간 (Pr.09.05 로 설정)중 

bus 통신이 없으며, “cE10”가 키보드 상에 표시됩니다.  

 

09.04 통신 Protocol 

  출하 설정: 0

 설정 0 Modbus ASCII mode, protocol <7,N,2> 

  1 Modbus ASCII mode, protocol <7,E,1> 

  2 Modbus ASCII mode, protocol <7,O,1> 

  3 Modbus RTU mode, protocol <8,N,2> 

  4 Modbus RTU mode, protocol <8,E,1> 

  5 Modbus RTU mode, protocol <8,O,1> 

 1. PC 또는 PLC 에 의한 제어 

다음 중 한 모드를 선택하여 VFD-E 를 Modbus 네트워크 통신 용으로 설정이 

가능합니다: ASCII (American Standard Code for Information Interchange) 또는 RTU 

(Remote Terminal Unit). Pr.09.03 의 직렬 포트 통신 프로토콜에 따라 원하는 모드를 

선택할 수 있습니다.  

코드 개요: 

통신 리셋 사용 시 CPU 는 약 1 초간 딜레이 됩니다. 따라서, 마스터 스테이션에 최소 

1 초의 딜레이 시간이 생깁니다.  
ASCII 모드: 

각 8-bit 데이터는 2 개 아스키 문자의 조합입니다. 예를 들어, 하나의 1-byte 데이타: 64 

Hex, ASCII 로 ‘64’로 표시, ‘6’ (36Hex)과 ‘4’ (34Hex)로 구성. 
문자 ‘0’ ‘1’ ‘2’ ‘3’ ‘4’ ‘5’ ‘6’ ‘7’ 

ASCII code 30H 31H 32H 33H 34H 35H 36H 37H
 

문자 ‘8’ ‘9’ ‘A’ ‘B’ ‘C’ ‘D’ ‘E’ ‘F’ 
ASCII code 38H 39H 41H 42H 43H 44H 45H 46H

RTU 모드: 
각 8-bit 데이터는 2 개 4-bit 16 진수 문자의 조합입니다. 예, 64 Hex. 

 2. 데이터 형식  

10-bit 문자 프레임 ( ASCII 용): 
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( 7.N.2)

( 7.E.1)

Start
  bit 0 1 2 3 4 5 6 Stop

bit

10-bit character frame

( 7.O.1)

Odd
parity

Start
  bit 0 1 2 3 4 5 6 Stop

bit

10-bit character frame

Even
parity

Start
  bit 0 1 2 3 4 5 6 Stop

bit

7-bit character

10-bit character frame

Stop
bit

7-bit character

7-bit character

 
11-bit 문자 프레임 (RTU 용): 

Start
  bit 0 1 2 3 4 5 6 Stop

bit
Stop
bit

8-bit character
11-bit character frame

( 8.N.2 )

Start
  bit 0 1 2 3 4 5 6 Even

parity
Stop
bit

11-bit character frame

 ( 8.E.1 )

Start
  bit 0 1 2 3 4 5 6 Stop

bit

11-bit character frame

( 8.O.1 )
Odd
parity

7

7

7

8-bit character

8-bit character

 
 3. 통신 Protocol 

3.1 통신 데이터 프레임: 
ASCII mode: 

STX  시작 문자 ‘:’ (3AH)  
Address Hi 통신 주소: 

8-bit 주소는 2 개 ASCII 코드로 구성 Address Lo 
Function Hi 명령 코드: 

8-bit 명령은 2 개 ASCII 코드로 구성 Function Lo 
DATA (n-1) 

to 
DATA 0 

데이터 내용: 
Nx8-bit 데에터는 2n ASCII 코드로 구성 
n<=20, 최대 40 의 ASCII 코드 

LRC CHK Hi LRC check 합계: 
8-bit check 합계는 2 개 ASCII 코드로 구성 LRC CHK Lo 

END Hi End 문자:
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END Lo END1= CR (0DH), END0= LF(0AH)

RTU 모드: 
START 10 ms 이상의 무음 간격 

Address 통신 주소: 8-bit 주소 
Function 명령 코드: 8-bit 명령 

DATA (n-1) 
to 

DATA 0 

데이터 내용: 
n×8-bit 데이터, n<=40 (20 x 16-bit 데이터) 

CRC CHK Low CRC check 합계: 
16-bit check 합계는 2 개 8-bit  문자로 구성 CRC CHK High 

END 10 ms 이상의 무음 간격 

3.2 주소  (통신 주소) 
유효한 통신 주소 범위는 0 ~254 입니다. 통신 주소 하나는 0 과 동일하며, 전체 AC 

드라이브(AMD)에 대한 방송을 의미합니다. 이 경우, AMD 마스터 드라이브의 모든 

메시지에 대해 응답하지 않습니다.  

00H: 모든 AC 드라이브로 방송  

01H: 주소 0 의 AC 드라이브  

0FH: 주소 15 의 AC 드라이브  

10H: 주소 16 의 AC 드라이브  

   : 

FEH: 주소 254 의 AC 드라이브 

예로, 주소 16 십진 (10H)에 의한 AMD 로의 통신: 

ASCII 모드: 주소 =’1’,’0’ => ‘1’=31H, ‘0’=30H 

RTU 모드: 주소=10H 

3.3 Function (기능 코드) 및 DATA (데이터 문자) 

데이터 문자 형식은 기능 코드에 따릅니다.  

03H: 레지스터 데이터 읽기  

06H: 개별 레지스터 쓰기  

08H: loop 감지  

  

가용 기능 코드와 VFD-E 의 예는 다음과 같습니다. : 

(1) 03H: 다중 읽기, 레지스터 데이터 읽기. 

예: 레지스터 주소 2102H 로부터 2 개 데이터 연속 읽기, AMD 주소는 01H. 
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ASCII 모드: 

명령 메시지:  대응 메시지: 

STX ‘:’  STX ‘:’ 

Address (주소) ‘0’  Address (주소) ‘0’ 
‘1’  ‘1’ 

Function (기능) 
‘0’  

Function (기능) 
‘0’ 

‘3’  ‘3’ 

Starting data 
address (시작 
데이터 주소) 

‘2’  Number of data 
(Count by byte) 

데이터 수량 
(바이트로 계수) 

‘0’ 

‘1’  ‘4’ 

‘0’ Content of starting 
address 
2102H 

시작 주소 2102H 
내용 

‘1’
‘2’  ‘7’ 

Number of data 
(count by word) 

데이터 수량 (문자로 
계수) 

‘0’ ‘7’

‘0’  ‘0’ 

‘0’  Content of address 
2103H 

주소 2102H 내용 

‘0’ 
‘2’  ‘0’ 

LRC Check ‘D’  ‘0’ 
‘7’  ‘0’ 

END CR  LRC Check ‘7’ 
LF  ‘1’ 

   END CR 
   LF 

RTU mode: 
명령 메시지:  반응 메시지: 

Address 01H  Address 01H 
Function 03H  Function 03H 

Starting data 
address 

21H  Number of data 
(count by byte) 04H 02H

Number of data 
(count by word) 

00H  Content of address 
2102H 

17H 
02H  70H 

CRC CHK Low 6FH  Content of address 
2103H 

00H 
CRC CHK High F7H  00H 

   CRC CHK Low FEH 
  CRC CHK High 5CH 

(2) 06H: 단일 읽기, 단일 데이터 레지스터에 쓰기. 
예: 레지스터 0100H 애 데이터 6000(1770H) 쓰기. AMD 주소는 01H. 

ASCII mode: 
명령 메시지:  반응 메시지: 

STX ‘:’  STX ‘:’ 

Address ‘0’  Address ‘0’ 
‘1’  ‘1’ 

Function ‘0’  Function ‘0’ 
‘6’  ‘6’ 

Data address 

‘0’  

Data address 

‘0’ 
‘1’  ‘1’ 
‘0’  ‘0’ 
‘0’  ‘0’ 

Data content  ‘1’  Data content ‘1’ 
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명령 메시지:  반응 메시지: 
‘7’  ‘7’ 
‘7’ ‘7’
‘0’  ‘0’ 

LRC Check ‘7’  LRC Check ‘7’ 
‘1’  ‘1’ 

END CR  END CR 
LF  LF 

 

RTU mode: 

명령 메시지:  반응 메시지: 

Address 01H  Address 01H 
Function 06H  Function 06H 

Data address 01H  Data address 01H 
00H  00H 

Data content 17H  Data content 17H 
70H  70H 

CRC CHK Low 86H CRC CHK Low 86H
CRC CHK High 22H  CRC CHK High 22H 

 

 

3.4 합산(Check sum) 

ASCII mode: 

LRC (세로 중복 체크, Longitudinal Redundancy Check) ADR1 에서 최종 데이터 

문자까지의 바이트 값, 모듈 256,이 합산으로 계산된 후 합계에 대한 2 의 여수 부정이 

16 진수 표현으로서 계산됩니다.  

예를 들어, AC 드라이브의 소 0401H 에서 1 문자씩 01H 주소 단위로 읽는다.  

 
STX ‘:’

Address (주소)1 
Address (주소) 0 

‘0’ 
‘1’ 

Function (기능)1 
Function (기능)0 

‘0’ 
‘3’ 

Starting data address
시작 데이터 주소 

‘0’ 
‘4’ 
‘0’ 
‘1’ 

Number of data 
데이터 수량 

‘0’
‘0’ 
‘0’
‘1’ 

LRC Check 1 
LRC Check 0 

‘F’
‘6’ 

END 1 
END 0 

CR
LF 

01H+03H+04H+01H+00H+01H=0AH, 0AH 의 2 의 여수 보정은 F6H. 
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RTU mode: 
Address 주소 01H 
Function 기능 03H 

Starting data address
시작 데이터 주소 

21H 
02H 

Number of data 
(count by word) 

데이터 수량 
(문자로 계수) 

00H
02H 

CRC CHK Low 6FH 
CRC CHK High F7H

CRC (사이클 중복 체크, Cyclical Redundancy Check)는 다음 단계에 의해 계산됩니다.: 

Step 1: 16-bit 레지스터 (CRC 레지스터) FFFFH 로 로드. 

Step 2: 일반 메시지의 처음 8-bit 바이트를 16 비트 CRC 레지스터의 low order 로 인 독점 

OR 하고, 그 결과를 CRC 레지스터에 입력. 

Step 3: CRC 레지스터의 LSB 검사. 

Step 4: CRC 레지스터의 LSB 가 0 이면, shift the CRC register one bit to the right with 

MSB zero 채우기로 CRC 레지스터를 1 비트씩 우편으로 민 후 3 단계를 반복. CRC 

레지스터의 LSB 가 1 이면, shift the CRC register one bit to the right with MSB zero 

채우기로 CRC 레지스터를 1 비트 우편으로 밀고, 다항식 값 A001H 으로 CRC 

레지스터를 독점 OR 한 후, 3 단계를 반복. 

Step 5: 밀기 8 번까지 3~4 단계를 반복. 완료하면 완벽한 8-bit 바이트가 처리됨.  

 

Step 6: 명령 메시지의 다음 8 비트 바이트를 위해 2~5 단계 반복. 모든 바이트가 처리될 

때까지 반복. CRC 레지스터의 최종 내용은 CRC 값임. 메시지의 CRC 값을 전송 시, CRC 

값의 상단 바이트와 하단 바이트는 교환되어야 함. 예를 들어 하단 바이트가 처음에 

전송되어야 합니다.  

 

다음은 C 언어를 사용하여 CRC 생성 예입니다. 이 기능은 2 가지 인수를 채택합니다.: 

Unsigned char* data  메시지 버퍼의 포인터 

Unsigned char length  메시지 버퍼의 바이트 수량 

함수는 CRC 값을 무기명 정수 형태로 돌려 놓습니다.  

Unsigned int crc_chk(unsigned char* data, unsigned char length){ 

  int j; 

  unsigned int reg_crc=0xFFFF; 

  while(length--){ 

    reg_crc ^= *data++; 

    for(j=0;j<8;j++){ 

      if(reg_crc & 0x01){  /* LSB(b0)=1 */ 

        reg_crc=(reg_crc>>1) ^ 0xA001; 
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      }else{ 

        reg_crc=reg_crc >>1; 

      } 

    } 

  } 

 return reg_crc; 

} 

 

3.5 주소 리스트 

가용 주소의 내용은 다음과 같습니다.: 

 
내용 주소 s 기능 

AC 드라이브 

파라미터 GGnnH 

GG 은 파라미터 그룹을, nn 은 파라미터 번호를 의미. 예를 

들어, Pr 04.01 의 주소는 0401H 입니다. 각 파라미터의 

기능은 chapter 5 참조 바랍니다. 파라미터를 명령어 코드 
03H 에 따라 읽으면, 한번에 한 개 파라미터만 읽을 수 

있습니다.  

명령  
쓰기 전용 

 
 

2000H 

Bit 0-1 

00B: 기능 없음 
01B: Stop  
10B: Run  
11B: Jog + Run 

Bit 2-3 예비 

Bit 4-5 

00B: 기능 없음 
01B: FWD (정회전) 
10B: REV (역회전) 
11B: 방향 전환 

Bit 6-7 00B: Comm. 강제 1st 가/감속  
01B: Comm. 강제 2nd 가/감속  

Bit 8-15 예비 
2001H 주파수 명령  

2002H 
Bit 0 1: EF (외부 에러) on   
Bit 1 1: Reset 

Bit 2-15 예비 

상태 모니터 
읽기 전용 2100H 

에러 코드: 
0: 에러 발생 없음 
1: 과 전류 (oc) 

  2: 과 전압 (ov) 
  3: IGBT 과열 (oH1) 
  4: 전원 보드 과열 (oH2) 
  5: 과부하 (oL) 
  6: 과부하 1 (oL1) 
  7: 과부하 2 (oL2) 
  8: 외부 에러 (EF) 
  9: 가속 중 정격 전류 2 번 초과 (ocA) 

  10: 감속 중 정격 전류 2 번 초과 (ocd)  
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내용 주소 s 기능 
 11: 지연 상태 운전 시 정격 전류 2 번 초과 (ocn) 
 12:  접지 에러 (GFF) 

상태 모니터

읽기 전용 
 13: 저 전압 (Lv) 
 14: PHL (상 손실) 

2100H 15: Base Block 기본 블록 
 16: 자동 가/감속 실패 (cFA) 

  17: 소프트웨어 보호 가능 (codE) 
  18: 전원 보드 CPU 쓰기 실패 (CF1.0) 
  19: 전원 보드 Board CPU 읽기 실패 (CF2.0) 
  20: CC, OC 하드웨어 보호 실패 (HPF1) 
  21: OV 하드웨어 보호 실패 (HPF2) 
  22: GFF 하드웨어 보호 실패 (HPF3) 
  23: OC 하드웨어 보호 실패 (HPF4) 
  24: U-상 에러 (cF3.0) 
  25: V-상 에러 (cF3.1) 
  26: W-상 에러 (cF3.2) 
  27: DCBUS 에러 (cF3.3) 
  28: IGBT 과열 (cF3.4) 
  29: 전원 보드 과열 (cF3.5) 
  30: 컨트롤 보드 CPU 읽기 에러 (cF1.1) 
  31: 컨트롤 보드 CPU 쓰기 에러 (cF2.1) 
  32: ACI 신호 에러 (AErr) 
  33: 예비 
  34: 모터 PTC 과열 보호 (PtC1) 
 

2101H 

AC 드라이브 상태 
 

Bit 0-1

00B: RUN LED off, STOP LED on (AC 모터 

드라이브 정지) 
 01B: RUN LED 깜빡임, STOP LED on (AC 모터 

드라이브 가속 중 정지) 
 10B: RUN LED on, STOP LED 깜빡임 (AC 모터 

드라이브 대기 중) 
 11B: RUN LED on, STOP LED off (AC 모터 

드라이브 작동) 
 Bit 2 1: JOG 명령 
 Bit 3-4 00B: FWD LED on, REV LED off (AC 모터 

드라이브 정 회전) 
  01B: FWD LED on, REV LED 깜빡임 (AC 모터 

드라이브 역회전에서 정회전 전환) 
  10B: FWD LED 깜빡임, REV LED on (AC 모터 

정회전에서 역회전 전환) 
  11B: FWD LED off, REV LED on (AC 모터 

드라이브 정회전) 
 Bit 5-7 예비 

Bit 8 1: 마스터 주파수 통신 인터페이스로 조정 
Bit 9 1: 마스터 주파수 아날로그 신호로 조정 
Bit 10 1: 운전 명령 통신 인터페이스에 의해 조정 
Bit 11-15 예비 
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내용 주소 s 기능 
 2102H 주파수 명령 (F) 
 2103H 출력 주파수 (H) 
 2104H 출력 전류(AXXX.X) 
 2105H 예비 
 2106H 예비 
 2107H 예비 
 2108H DC-BUS 전압 (UXXX.X) 
 2109H 출력 전압 (EXXX.X) 
 210AH IGBT 표시 온도 (°C) 

 

3.6 예외 응답: 

AC 모터 드라이브는 마스터 장치로부터 명령 메시지를 받으면 정상 반응을 해야 합니다. 

다음은 마스터 장치로의 정상 응답이 없을 시의 조건들을 묘사합니다.  

AC 모터 드라이브가 통신 에러로 메시지를 받지 못해서 응답을 못 하고, 마스터 장치는 

결과적으로 타임 아웃 조건을 진행합니다.  

AC 모터 드라이브가 통신 에러 없이 메시지를 받았으나, 처리를 못합니다. 예외 응답이 

마스터 장치로 반환되고 AC 모터 드라이브 키패드 상에 “CExx”라는 에러 메시지가 

표시됩니다.  “CExx”에서 xx 는 예외 코드와 동일한 십진 코드로서 다음을 의미합니다.  

예외 응답에서, 원 명령 코드에서 가장 명확한 비트는 1 로 설정되고, 예외 상황을 발생 

시킨 이유 설명에 대한 예외 코드가 되돌려 집니다.  

 

명령 코드 06H 및 예외 코드 02H 에 예외 응답의 예입니다.: 

 
ASCII 모드:  RTU 모드: 

STX ‘:’  Address 
주소 

01H 

Address Low 
Address High 

‘0’  Function 
기능 

86H 

‘1’  Exception code 
예외 코드 

02H 

Function Low 
Function High 

‘8’  CRC CHK Low C3H 
‘6’ CRC CHK High A1H 

Exception code 
예외 코드 

‘0’    
‘2’    

LRC CHK Low 
LRC CHK High 

‘7’  
‘7’    

END 1 
END 0 

CR    
LF    
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예외 코드의 설명은 다음과 같습니다.: 
예외 코드 설명 

01 비 정상 기능 코드: 
AC 모터 드라이브가 가능하지 않은 명령 메시지 수취시 기능 코드. 

02 
바 정상 데이터 주소: 
명령 메시지로 수취한 데이터 주소가 AC 모터 드라이브에서 

가용하지 않음.  

03 
비 정상 데이터 값: 
명령 메시지로 수취한 데이터 값이 AC 모터 드라이브에서 가용하지

않음.  

04 Slave(종속) 장치 에러: 
AC 모터 드라이브가 요청 받은 행동 수행 불가. 

10 

통신 타임 아웃 
Pr.09.05 이 0.0 이 아니고, Pr.09.02=0~2 이며, 타임 아웃 감지 기간 

(Pr.09.05 에 의해 설정) 중 버스 상에 통신이 없었다면, “cE10”가 

키보드 상에 표시됨.  

 

3.7 PC 통신 프로그램: 

다음은 PC 의 C 언어로 된 Modbus ASCII 모드 통신 프로그램을 기록하는 간단한 

예입니다.  

#include<stdio.h> 

#include<dos.h> 

#include<conio.h> 

#include<process.h> 

#define PORT 0x03F8  /* the address of COM1 */ 

/* the address offset value relative to COM1 */ 

#define THR  0x0000 

#define RDR  0x0000 

#define BRDL  0x0000 

#define IER  0x0001 

#define BRDH 0x0001 

#define LCR  0x0003 

#define MCR  0x0004 

#define LSR  0x0005 

#define MSR  0x0006 

unsigned char rdat[60]; 

/* read 2 data from address 2102H of AC drive with address 1 */ 

unsigned char tdat[60]={':','0','1','0','3','2','1','0',’2', '0','0','0','2','D','7','\r','\n'}; 

void main(){ 

int i; 

outportb(PORT+MCR,0x08);            /* interrupt enable */ 
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outportb(PORT+IER,0x01);            /* interrupt as data in */ 

outportb(PORT+LCR,(inportb(PORT+LCR) | 0x80)); 

/* the BRDL/BRDH can be access as LCR.b7==1 */ 

outportb(PORT+BRDL,12);             /* set baudrate=9600, 12=115200/9600*/ 

outportb(PORT+BRDH,0x00); 

outportb(PORT+LCR,0x06);            /* set protocol, <7,N,2>=06H, <7,E,1>=1AH,  

<7,O,1>=0AH, <8,N,2>=07H, <8,E,1>=1BH, <8,O,1>=0BH   */ 

for(i=0;i<=16;i++){ 

while(!(inportb(PORT+LSR) & 0x20)); /* wait until THR empty */ 

outportb(PORT+THR,tdat[i]);       /* send data to THR */    } 

i=0; 

while(!kbhit()){ 

if(inportb(PORT+LSR) & 0x01){ /* b0==1, read data ready */ 

rdat[i++]=inportb(PORT+RDR); /* read data form RDR */ 

}    }     } 
 

09.05 예비 

09.06 예비 

 

09.07 반응 딜레이 타임 단위: 2

 설정 0 ~ 200 (400msec) 출하 설정: 1

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 통신 명령 수취 이후의 딜레이 시간이며 다음과 같습니다. 

1 단위 t = 2 msec. 

 

RS485 BUS
PC or PLC command

Handling time 
of  AC drive

Response Delay Time

Response Message of AC Drive

Max.: 6msec 
Pr.09.04
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Group 10: PID 컨트롤 

10.00 PID 설정 포인트 선택 
   출하 설정: 0

 설정 0 미 사용 

  1 디지털 키패드 UP/DOWN 키 

  2 AVI  0 ~ +10VDC  

  3 ACI  4 ~ 20mA / AVI2  0 ~ +10VDC  

  4 PID 설정 포인트 (Pr.10.11) 

 

10.01 PID Feedback 입력 터미널 

   출하 설정: 0

 설정 0 Positive(+) 외부 터미널 AVI (0 ~ +10VDC)에서의 PID feedback. 

  1 Negative(-)외부 터미널 AVI (0 ~ +10VDC)에서의 PID feedback. 

  2 Positive(+) 외부 터미널 ACI (4 ~ 20mA)/ AVI2 (0 ~ 
+10VDC)에서의 PID feedback 

  3 Negative(-)외부 터미널 ACI (4 ~ 20mA)/ AVI2 (0 ~ +10VDC)PID 
feedback  

 측정 변수 (피드 백)이 출력 주파수(Hz)를 조절하는 것을 인식하십시오. 입력 터미널을 

적절히 선택하십시오. 파라미터 설정이 Pr.10.00 (마스터 주파수) 설정과 상충되면 

안됩니다. . 

 Pr.10.00 이 2 나 3 으로 설정되면, PID 컨트롤의 설정 포인트 (마스터 주파수)가 AVI 또는 

ACI/AVI2 외부 터미널 (0 to +10V 또는 4-20mA) 또는 다단계 속도로부터 얻어집니다. 

Pr.10.00 이 1 로 설정되면, 설정 포인트는 키패드를 통해 얻어집니다.  

 Negative(음, -) 피드백의 의미: +목표 값 – 피드백  

Positive(양, +) 피드백의 의미: -목표 값 + 피드백 

 

10.02 비례 Gain (P) 단위: 0. 1

 설정 0.0 ~ 10.0 출하 설정: 1.0

 이 파라미터는 비례 컨트롤과 관련 gain 을 규정합니다 (P). 다른 두 개 gains (I 과 D)이 

0 으로 설정되었다면, 비례 컨트롤은 하나만 유효합니다. 10% 이탈(에러) 와 P=1 이면, 

출력은 P x10% x 마스터 주파수 가 됩니다. 
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NOTE   

이 파라미터는 간단한 튜닝을 위해 작동 중 설정이 가능합니다.  

 

10.03  적분 시간 ( I ) 단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 100.0 sec 출하 설정: 1.00

  0.00 미 사용 

 이 파라미터는 적분 컨트롤(편차의 연속 합)과 관련된 gain (I)을 규정합니다. 적분 게인이 

1 로 설정되고 편차가 고정되면, 정수 설정에 도달하면 출력은 입력(편차)과 같아지게 됩니다.  

NOTE   

이 파라미터는 간단한 튜닝을 위해 운전 중 행해 질 수 있습니다.  

 

10.04 미분 컨트롤 (D) 단위: 0.01

             설정 0.00 ~ 1.00 sec 출하 설정: 0.00

 이 파라미터는 미분 컨트롤 (입력 변화 율) 과 관련 gain (D)을 규정합니다. 이 파라미터가 

1 로 설정되며, PID 출력은 다른 시간 x (현재 편차 − 이전 편차)와 같습니다. 이로서 반응 

속도가 빨라지지만 과 보정을 발생시킬 수 있습니다.  

NOTE   

이 파라미터는 간단한 튜닝을 위해 운전 중 행해 질 수 있습니다.  

 

10.05 Upper Bound 적분 컨트롤 단위: 1

 설정 0 ~ 100 % 출하 설정: 100

 이 파라미터는 상단 바운드(upper bound) 또는 적분 gain (I)의 한계를 규정하고 결과적으로 

마스터 주파수를 제한합니다.  

 공식은: upper bound 적분 = 최대 출력 주파수 (Pr.01.00) x (Pr.10.05). 이 파라미터로 최대 

출력 주파수를 제한할 수 있습니다.  

 

10.06 초기 딜레이 필터 시간 단위: 0.1 

 설정 0.0 ~ 2.5 sec 출하 설정: 0.0

 컨트롤러 출력에서 측정된 소음의 증폭을 방지하기 위하여, 유도 디지털 필터가 삽입되어 

있습니다. 이 필터는 진동(진폭)을 감쇄시키는 효과가 있습니다.  

 

다음을 따라 PID 도표를 완성하십시오. : 
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P
10.02

I
10.03

D
10.04

10.05

10.10

10.07 10.06

10.01

+

-

+

+

+
Setpoint

Input Freq.
Gain

PID
feedback

Integral 
gain
limit

Output 
Freq.
Limit

Digital
filter Freq.

Command

 
 

10.07 PID 출력 주파수 Limit 단위: 1

 설정 0 ~ 110 % 출하 설정: 100

 이 파라미터는 PID 컨트롤 시 출력 주파수 리미트의 %를 규정합니다.공식은 출력 주파수 

리미트 = 최대 출력 주파수 (Pr.01.00) X Pr.10.07 % 입니다. 이 파라미터는 최대 출력 

주파수를 제한합니다. 출력 주파수의 총 제한은 Pr.01.07 에 설정됩니다. 

 

10.08 PID 피드백 신호 감지 시간 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ d 3600 sec 출하 설정: 60.0

 이 파라미터는 경고(Pr.10.09 참조) 전까지 PID 피드백이 비 정상 상태로 놓여지게 되는 

시간을 설정합니다. 또한, 시스템 피드백 신호 시간에 따라 수정될 수도 있습니다.  

 파라미터가 0.0 로 설정되면, 시스템은 비 정상 신호를 감지하지 않습니다.  

 

10.09 이상 피드백 신호 처리 (PID 및 PG 피드백 에러) 

   출하 설정: 0

 설정 0 경고 및 RAMP to stop 

  1 경고 및 COAST to stop 

  2 경고 후 운전 유지  

 Pr.10.16 대비 피드백 신호(아날로그 PID 피드백 또는 PG (엔코더) 피드백) 가 비정상일 시 

AC 모터 드라이브의 동작입니다.  

 

10.10 PID 감지 값에 대한 Gain 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 10.0 출하 설정: 1.0

 이 것은 피드백 감지 값에 대한 gain 수정입니다. 세부는 Pr.10.06 의 PID 컨트롤 블록 

도표를 참조 바랍니다.  
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10.11 PID 설정 포인트 소스 단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 600.0Hz 출하 설정: 0.00

 이 파라미터는 Pr.10.00 과 결합되어 사용되며 설정 포인트를 Hz 로 입력하기 위해 4 를 

설정합니다. 

 

10.12 PID Offset(오차) 레벨 단위: 0.1

 설정 1.0 ~ 50.0% 출하 설정: 10.0

10.13 PID Offset 감지 시간 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 300.0 sec 출하 설정: 5.0

 이 파라미터는 설정 포인트와 피드백 간의 옵셋을 감지하는 것을 설정합니다.  

 옵셋이 Pr.10.12 설정보다 크고 Pr.10.13 설정 시간을 초과할 때, Pr.03.00 ~ Pr.03.01 가 

16 으로 설정되었다면 AC 모터 드라이브는 신호를 출력합니다.  

 

10.14 Sleep(슬립)/Wake Up(기상) 감지 시간 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 6550 sec 출하 설정: 0.0

10.15 슬립 주파수 단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 600.0 Hz 출하 설정: 0.00

10.16 Wakeup 주파수 단위: 0.01

 설정 0.00 ~ 600.0 Hz 출하 설정: 0.00

 실제 출력 주파수 ≤  Pr.10.15 이고 시간이 Pr.10.14 의 설정을 넘어가면, AC 모터 

드라이브는 슬립 모드로 전환됩니다  

 실제 주파수 명령 > Pr.10.16 이고 시간이 Pr.10.14 의 설정을 넘어가면, AC 모터 

드라이브는 재 시작됩니다.  

 AC 모터 드라이브가 슬립 모드에 있을 때도, 주파수 명령은 PID 명령에 의해 계산됩니다. 

주파수가 wake up 주파수에 도달하면, AC 모터 드라이브는 Pr.01.05 최소 주파수에서 

시작하여 V/f 커브를 따라 가속됩니다.  

 wake up 주파수는 반드시 sleep 주파수보다 높아야 합니다.  
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10.16

10.15

01.05

10.14

Frequency

The limit of 
decel. time

frequency calculated by PID

output
frequency

Time

The limit of 
accel. time

 
 

Fmin
 

 
Fsleep

 

Fcmd=0

Fout = 0

 

lower bound 
of frequency

Fmin<Fsleep< lower bound 
of frequency

 
 ‘출력 주파수 ≤  sleep 주파수’이고 ‘시간 > 감지 시간’이면, 슬립 모드로 전환됩니다.  

 최소 출력 주파수 □ PID 주파수 □ 주파수 lower bound(파장 하단) 이고 슬립 기능이 사용 

중이라면 (출력 주파수 ≤  sleep 주파수이고 시간 > 감지 시간), 주파수는 0 입니다 (sleep 

mode). sleep 기능이 사용되지 않는다면, 주파수 명령 = lower bound 주파수입니다. 

 PID 주파수 < 최소 출력 주파수 이고 sleep 기능이 사용 중이면 (출력 주파수 ≤  sleep 

주파수이고 시간 > 감지 시간), 출력 주파수는  =0 입니다 (sleep mode). 

출력 주파수 ≤  sleep 주파수 이지만 시간 < 감지 시간 이면, 주파수 명령 = 하단 

주파수입니다. sleep 기능을 사용하지 않는다면, 출력 주파수 =0 입니다. 

 

10.17 최소 PID 출력 주파수 선택 

   출하 설정: 0

 설정 0 PID 컨트롤에 의함 

  1 최소 출력 주파수 (Pr.01.05)에 의함 

 PID 에 의한 조정 시 최소 출력 주파수 소스를 선택합니다. 
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Group 11: 확장 카드 파라미터 

그룹 11 파라미터 사용 전에 확장 카드가 AC 모터 드라이브에 올바로 설치되었는지 확인 바랍니다. 

Appendix B 의 세부 사항 확인 바랍니다.  

 

11.00 다 기능 출력 터미널 MO2/RA2 

11.01 다 기능 출력 터미널 MO3/RA3  
11.02 다 기능 출력 터미널 MO4/RA4  
11.03 다 기능 출력 터미널 MO5/RA5  
11.04 다 기능 출력 터미널 MO6/RA6  
11.05 다 기능 출력 터미널 MO7/RA7  

 설정  0 ~ 21 출하 설정: 0

 

설정 기능 개요 

0 기능 없음  

1 AC 드라이브 운전 드라이브 대기 상태나 RUN 명령 “ON”시 활성화. 

2 마스터 주파수 도달 AC 모터 드랑이브가 출력 주파수 설정에 도달하면 활성화. 

3 Zero 속도 (영속) 명령 주파수가 최소 출력 주파수보다 작을 시 활성화. 

4 과토크 감지 
과회전이 감지 되는 동안 활성화 

(Pr.06.03 ~ Pr.06.05 참조) 

5 Baseblock (B.B.) 표시 
AC 모터 드라입의 출력이 baseblock 동안 차단될 시 활성화. 

Base block 은 다 기능 입력 (설정 09)에 의해 강제화 될 수 

있음. 

6 저 전압 표시 저 전압(Lv) 이 감지될 시 활성화. 

7 운전 모드 표시 운전 명령이 외부 터미널을 통해 조절될 때 활성화. 

8 에러 표시 
에러 발생 시 활성화 (oc, ov, oH, oL, oL1, EF, cF3, HPF, 

ocA, ocd, ocn, GFF). 

9 희망 주파수 도달  희망 주파수 (Pr.03.05) 에 도달 시 활성화. 

10  터미널 카운트 값 도달 카운터가 터미널 카운트 값에 도달할 시 활성화. 

11 예비 카운트 값 도달 카운터가 예비 카운터 값에 도달 시 활성화.  

12 
과 전압 Stall (속도 상실) 

감독 
과 전압 Stall 기능 작동 시 활성화 

13 
과 전류 Stall (속도 상실) 

감독 
과 전류 Stall 기능 작동 시 활성화 

14 Heat Sink 과열 경고  
heatsink 과열 시, OH(과열)로 인한 드라이브 종료를 

방지하기 위해 신호를 보냄. 온도가 85oC (185oF)보다 높으면

ON.  
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설정 기능 개요 
15 과 전압 감독 DC-BUS 전압이 레벨(일정 수준)을 초과할 때 활성화 

16 PID 감독  PID 기능 작동 시 활성화 

17 정 회전 명령  방향 명령이 FWD(정회전)일 시 활성화 

18 역 회전 명령  뱡향 명령이 REV(역회전)일 시 활성화 

19 
Zero 속도 (영속) 출력 

신호  
터미널 U/T1, V/T2 및 W/T3 에 출력 주파수가 남아 있으면 

활성화. 

20 

통신 경고 

(FbE,Cexx, AoL2, AUE, 

SAvE) 
통신 경고 발생 시 활성화 

21 
브레이크 컨트롤  

(희망 주파수 도달) 
출력 주파수 ≥Pr.03.14 일 때 활성화. STOP 명령 후 출력 

주파수 ≤Pr.03.15 이면 꺼짐. 

 

11.06 다 기능 입력 터미널 (MI7)  

11.07 다 기능 입력 터미널 (MI8)  

11.08 다 기능 입력 터미널 (MI9)  

11.09 다 기능 입력 터미널 (MI10)  

11.10 다 기능 입력 터미널 (MI11)  

11.11 다 기능 입력 터미널 (MI12)  

 설정   0 ~ 23 출하 설정: 0

 

설정 기능 개요 

0 기능 없음 
사용되지 않는 터미널은 작동 중 영향을 미치지 못하도록 0으로 

프로그래밍 되어야 함.  

1 다 단계 속도 명령 1 
이 4 단계 입력은 Pr.05.00 ~ Pr.05.14 에 정의된 다단계 속도를 이

표 끝 부분의 Pr.04.08 에 보여지는 도표에 따라 선택합니다. . 

 
 
NOTE: Pr.05.00 ~ Pr.05.14 은 AC 모터 드라이브의 내부 PLC 

기능을 프로그래밍하여 출력 속도를 조절하기 위해 사용할 수 

있습니다. 적용 따라 17 단계의 속도 주파수(마스터 주파수와 Jog 

주파수 포함)를 선택할 수 있습니다.  

2 다 단계 속도 명령 2 

3 다 단계 속도 명령 3 

4 다 단계 속도 명령 4 
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설정 기능 개요 

5 외부 리셋 

외부 리셋은 디지털 키패드의 리셋 키와 동일한 기능을 가짐. 

O.H., O.C. 및 O.V.와 같은 에러가 처리된 후 이 입력을 사용하여 

드라이브를 리셋 합니다. 

6 가/감속 방지 
명령이 활성화 되면, 가속 및 감속이 정지되고 AC 모터 

드라이브는 항속을 유지합니다.  

7 
가/감속 시간 선택 

명령 

2 개의 가/감속 시간 (Pr.01.09 ~ Pr.01.12)을 선택하는데 

사용됩니다. 이 표 끝의 설명을 참조하십시오. 

8 Jog 운전 컨트롤 

파라미터 값 08 은 Jog 컨트롤을 위한 다 기능 입력 터미널 MI7 ∼ 

MI12 (Pr.11.06~Pr.11.11) 중 하나를 프로그래밍 합니다.  

NOTE: 08 에 의한 Jog 운전 프로그래밍은 모터 정지 시에만 

가능합니다. (파라미터 Pr.01.13~Pr.01.15 참조) 

9 
외부 Base Block 

(Pr.08.06 참조) 

파라미터 값 09 는 외부 베이스 블록 조절을 위한 다 기능 입력 

터미널 하나를 프로그래밍합니다.  

NOTE: Base-Block 신호가 수취되면, AC 모터 드라이브는 모든 

출력을 막고 모터는 자율 회전(전기 부가 없이 공회전)을 하게 

됩니다. base block 컨트롤을 사용하지 않게 되면, AC 드라이브는 

속도 검색 기능을 시작하여 모토 속도에 동조하여, 마스터 

주파수까지 가속합니다.  

10 
UP: 마스터 주파수 

증가 

입력을 받을 때마다 또는 입력 유지 시 연속적으로 마스터 

주파수를 증가/감소 시킵니다. 두 가지 입력이 동시에 활성화 

되면, 마스터 주파수 증가/감소는 중단됩니다. Pr.02.07, 02.08 

참조 바랍니다. 이 기능은 “motor potentiometer(모터 가변 

저항)”로도 불립니다. 
11 

DOWN: 마스터 

주파수 감소 

12 카운터 Trigger 

파라미터 값 12 는 AC 드라이브 내부 카운터를 증가시키기 위해 

다기능 입력 터미널 MI7 ∼ MI12 (Pr.11.06~Pr.11.11) 중 하나를 

프로그래밍합니다. 입력 하나 수취 시, 카운터는 1 증가합니다.  

13 카운터 리셋 

활성화 시, 카운터가 리셋되고 사용 금지됩니다. 카운터를 

사용하려면 입력이 OFF 되야 합니다. Pr.03.05 와 03.06 참조 

바랍니다. 

14 외부 에러 

파라미터 값 14 는 다 기능 입력 터미널 MI7 ∼ MI12 

(Pr.11.06~Pr.11.11) 중 하나를 외부 에러 (E.F.) 입력으로 

프로그래밍합니다.  

15 PID 기능 미사용 이 설정 ON 의 입력 ON 시, PID 기능을 사용하지 않습니다.  
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설정 기능 개요 

16 출력 차단 정지 

이 설정 중 하나가 사용되면 AC 모터 드라이브가 출력을 

중단하고 모터는 자율 회전. 터미널 상태가 변하게 되면, AC 모터

드라이브는 0Hz 에서부터 재 시작하게 됩니다. 

17 파라미터 잠금 가능 
이 설정이 가능하게 되면, 모든 파라미터가 잠기게 되어 파라미터 

쓰기가 불가능하게 됩니다.  

18 

운전 명령 선택 

(Pr.02.01 설정/외부 

터미널) 

ON: 외부 터미널을 통한 운전 명령 

OFF: Pr.02.01 설정을 통한 운전 명령 

파라미터 값 18 이 설정되면 Pr.02.01 는 사용 불가입니다. 이 표 

하단의 설명 참조 바랍니다. 

19 

운전 명령 선택 (Pr 

02.01 설정 / 디지털 

키보드) 

ON: 디지털 키패드를 통한 운전 명령 

OFF: Pr.02.01 설정을 통한 운전 명령 

파라미터 19 가 설정되면 Pr.02.01 는 사용 불가합니다. 이 표 

하단의 설명 참조 바랍니다.  

20 
운전 명령 선택 (Pr 

02.01 설정 / 통신) 

ON: 통신을 통한 운전 명령 

OFF: Pr.02.01 설정을 통한 운전 명령 

파라미터 값 20 이 설정되면 Pr.02.01 이 사용 불가합니다. 이 표 

하단의 설명 참조 바랍니다. 

21 정회전 / 역회전 
이 기능은 운전 방향 설정에 대해 우선권을 가집니다. 

(“Pr.02.04=0” 경우) 

22 
2 차 주파수 명령 

소스 사용 가능 

1 차/2 차 명령 소스를 선택하기 위해 사용됩니다. Pr.02.00 

및 02.09 참조 바랍니다. 

ON: 2 차 주파수 명령 소스 

OFF: 1 차 주파수 명령 소스

23 
PLC 프로그램 

운전/정지 

ON: PLC 프로그램 Run 

OFF: PLC 프로그램 Stop 

AC 모터 드라이브가 STOP 모드이고 기능이 가능하면, PCL 

페이지에 PLC1 이 표시되고 PLC 프로그램이 실행됩니다. 기능이

미 사용되면, PLC 페이지에 PLC0 이 표시되고 PLC 프로그램 

실행을 중단합니다. 모터는 Pr.02.02 에 의해 중단됩니다.  

운전 명령 소스가 외부 터미널이면, PLC 상태 변경에 키패드를 

사용할 수 없습니다. AC 모터 드라이브가 PLC2 상태일 때 이 

기능은 무효화 됩니다. 
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설정 기능 개요 

24 

PLC 프로그램 

다운로드/실행/감독 

(PLC2) 

AC 모터 드라이브가 STOP 모드이고 이 기능이 사용 된다면, PLC 

페이지에 PLC2 가 표시되고 PLC 를 다운로드/실행/모니터 하는 

것이 가능하게 됩니다. 이 기능이 미 사용되면, PLC 페이지에 

PLC0 이 표시되고 PLC 프로그램 실행이 중단됩니다. 모터는 

Pr.02.02 에 의해 중단됩니다. 

운전 명령 소스가 외부 터미널이면, 키패드를 사용한 PLC 상태 

변경이 불가합니다. AC 모터 드라이브가 PLC1 상태일 때 이 

기능은 무효화됩니다. 
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Chapter 6  에러 코드 정보 

AC 모터 드라이브는 여러 다른 알람과 에러 메시지를 포함하는 포괄적인 에러 진단 시스템을 

보유하고 있습니다. 에러가 감지되면, 해당 보호 기능이 활성화 됩니다. 다음의 에러가 AC 모터 

드라이브 디지털 키패드 화면에 표시됩니다. 최근 5 개의 에러를 디지털 키패드나 통신을 통해 읽을 

수 있습니다.  

NOTE  

키패드나 입력 터미널을 통해 리셋을 수행하기 전에, 문제 해결 후 5초간 대기하십시오.  

 

6.1 일반 문제와 해결 

에러 명 에러 개요 해결 조처 

  
과 전류 
전류의 비정상적 증가 

1. 모터 파워가 AC 모터 드라이브 출력 파워에 

부합되는지 확인. 
2. U/T1, V/T2, W/T3에의 연결 배선이 단선 되지 

않았는지 확인. 
3. AC 모터 드라이브와 모터 간의 배선 연결을 

점검하여 회로 단선이나 접지를 확인.  
4. AC 드라이브와 모터 간의 연결이 느슨하지 

않은지 확인. 
5. 가속 시간 증가시킴. 
6. 모터 과부하 조건이 있는지 점검 
7. 회로 단선이나 상부의 여러 조건이 해결된 

후에도 AC 모터 드라이브 운전 시 이상 

조건이 남아 있으면, 제조사에 반환.  

 
과 전압 
DC bus 전압이 최대 허용 값을 

초과함. 

1. 입력 전압이 AC 모터 드라이브 정격 입력 

전압 범위 이내인지 확인. 
2. 순간 전압 체크 
3. DC-bus 과전압은 모터 재생에 의해 발생할 수 

있음. 감속 시간을 늘리거나 브레이크 저항 

옵션(더불어 브레이크 장치) 추가  
4. 요구 브레이킹 파워가 제한 규정 이내인지 

확인. 
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에러 명 에러 개요 해결 조처 

  

과열 
Heat sink 온도가 너무 높음 

1. 대기 온도가 규정 온도 범위 내인지 확인. 
2. 배기 구멍이 막히지 않았는지 확인. 
3. heatsinks에서 이물질 제거하고 heat sink 핀이 

더럽지 않은가 확인. 
4. 팬 점검 및 청소. 
5. 충분한 공간 확보 및 적합한 환기. (chapter 2 

참조) 

 

저 전압 
AC 모터 드라이브가 DC bus 
전압이 최소 값 이하로 떨어진 
것 감지. 

1. 입력 전압이 AC 모터 드라이브 정격 입력 전압 

범위 내인지 확인. 
2. 모터 이상 부하 점검. 
3. 입력 전원에서 R-S-T (3-상 모델)로의 배선 및 

상 손실 확인. 

 

Overload 
The AC motor drive detects 
excessive drive output current.
NOTE: The AC motor drive 
can withstand up to 150% of 
the rated current for a 
maximum of 60 seconds. 

1. Check whether the motor is overloaded. 
2. Reduce torque compensation setting in 

Pr.07.02. 
3. Use the next higher power AC motor drive 

model. 

 
과부하 1 
내부 전기 과부하 trip 

1. 모터 과부하 여부 점검. 
2. 전기 온도 과부하 설정 점검. 
3. 고 출력 모터 사용. 
4. 드라이브 출력 전류가 모터 정격 전류 

Pr.07.00에 설정된 값을 초과하지 않도록 전류 

레벨을 낮춤.  

  
과부하 2 
모터 과부하. 

1. 모터 부하 낮춤. 
2. 과토크 감지 설정을 적절하게 조절 (Pr.06.03 ~ 

Pr.06.05). 

  

CC  
(전류 클램프, current clamp) 
 

공장 반환. 
  

OV 하드웨어 에러 
 

  
GFF 하드웨어 에러 
 

 
OC 하드웨어 에러 
 

  
외부 Base Block. 
(Pr. 08.07 참조) 

1. 외부 입력 터미널 (B.B)이 활성화 되면, AC 
모터 드라이브 출력이 꺼집니다. 

2. AC 모터 드라이브를 다시 작동시키려면 외부 
입력 터미널 (B.B)을 비 활성화 시킵니다.  
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에러 명 에러 개요 해결 조처 

  

 

가속 시 과 전류 

1. 모터 출력 단선: 출력 배선의 절연 불량 점검 
2. 회전 추진력이 너무 높음: Pr.07.02의 회전 보정 

설정 줄임. 
3. 가속 시간이 너무 짧음: 가속 시간 증가시킴. 
4. AC 모터 드라이브 출력 파워가 너무 작음: AC 

모터 드라이브를 다음 단계의 고출력 모델로 

변경. 

  
감속 시 과 전류 

1. 모터 출력 단선: 출력 배선의 절연 불량 점검. 
2. 감속 시간이 너무 짧음: 감속 시간 증가. 
3. AC 모터 드라이브 출력이 너무 작음: AC 모터 

드라이브를 다음 단계의 고출력 모델로 변경. 

  
항속 운전 시 과 전류 

1. 모터 출력 단선: 출력 배선의 절연 불량 점검 
2. 모터 부하의 급격한 증가: 모터 Stall (속도 

상실) 가능성 점검. 
3. AC 모터 드라이브 출력이 너무 작음: AC 모터 

드라이브를 다음 단계의 고출력 모델로 변경. 

  
외부 에러 

1. 다기능 입력 터미널 (MI3-MI9)을 외부 에러로 

설정 시, AC 모터 드라이브는 U, V와 W의 

출력을 중단합니다.  
2. 에러 해제 후 RESET 명령어 전달 

 
 

내부 EEPROM 프로그래밍 

불가 제조사 반환. 

 
내부 EEPROM 프로그래밍 

불가 제조사 반환. 

 내부 EEPROM 읽기 불가 
1. RESET 키를 눌러 모든 파라미터를 출하 

설정으로 되돌림. 
2. 제조사 반환. 

 내부 EEPROM 읽기 불가 
1. RESET 키를 눌러 모든 파라미터를 출하 

설정으로 되돌림. 
2. 제조사 반환 

 U-상 에러 

제조사 반환 

 V-상 에러 
 W-상 에러 
 OV 또는 LV 
 
 

온도 센서 에러 

  
접지 불량 

출력 터미널 (중 하나)가 접지 되었는데, 단선 

전류가 AC 모터 정격 전류의 50% 수준이면, AC 

모터 드라이브 전원 모듈이 손상된 것입니다.  
NOTE: AC 모터 드라이브 보호를 위해 제공되는 
회로 단선 보호 기능은 사용자 보호를 위한 것이 
아닙니다.  

1. IGBT 전원 모듈 손상 여부 확인. 
2. 출력 배선의 절연 상태 점검. 
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에러 명 에러 개요 해결 조처 

  
자동 가/감속 에러 

1. 모터가 AC 모터 드라이브에 적합한 지 확인. 
2. 재생 에너지가 너무 크지 않은지 확인. 
3. 부하가 급격히 변화 됨.  

  
통신 에러 

1. AC 모터 드라이브와 RS485 마스터 간의 
RS485 연결의 배선이 느슨한지, 해당 핀에 

제대로 연결되었는지 확인.  
2. 통신 프로토콜, 주소, 전송 속도 등이 적절히 

설정되었는지 확인.  
3. 정확한 합계 계산 사용. 
4. 세부 정보는 Chapter 5의 P group 9 참조. 

 소프트웨어 보호 실패 제조사 반환 
 아날로그 신호 에러 ACI의 배선 점검 

 PID 피드백 신호 에러 

1. 파라미터 설정(Pr.10.01) 및 AVI/ACI 배선 

점검. 
2. 시스템 반응 시간과 PID 피드백 신호 감지 

시간(Pr.10.08) 간에 에러가 없는지 확인 
 상 손실 입력 상 배선이 느슨하지 않은 지 확인. 

  
자동 튜닝 에러 1. 드라이브와 모터 간의 케이블 연결 점검 

2. 재 시도 

6.2 리셋 (Reset) 

문제 해결 후 AC 모터 드라이브를 재설정 하는 방법은 다음의 세 가지입니다.: 

1. 키패드에서  키를 누름. 

2. 외부 터미널을 “RESET” (Pr.04.05~Pr.04.08 to 05 중 하나 설정)으로 설정 후 설정 ON. 

3. 통신을 통해 “RESET” 명령 전송. 

NOTE   

RESET 실행 이전에  RUN 명령이나 신호가 OFF인지 확인하여 즉각적인 운전에 의한 손상이나 

상해를 예방하십시오.  
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Chapter 7 문제 해결 

7.1 과 전류 (OC) 

 
 

  

 
 

 

 
 

 
 

  

  

 

ocA ocd OC

 

Over-current 
during acceleration

Over-current 
during deceleration

Over current

Check if there is any 
between the U, V, W and motor

short circuits and 
grounding 

Yes

No No No

No No No

Yes

YesYes

Remove short circuit 
or ground fault

Reduce the load or
increase the power
of AC motor drive

NoNo Reduce torque
compensation

Reduce torque
 compensation

Suitable torque
compensation

No No

No

NoNo

Yes Yes

Yes

YesYes

Maybe AC motor drive
has  malfunction or error
due to noise. Please 
contact with DELTA.

Can acceleration
 time be made longer?

Can deceleration
 time be made longer?

Reduce load or increase
the power of AC motor
drive

Check braking
method. Please 
contact DELTA

Reduce load or increase
the power of AC motor
drive

Has load changed
suddenly?

Check if 
acceleration time
is too short by 
load inertia.

Check if 
deceleration time
is too short by 
load inertia.

Increase accel/decel
             time

Check if load is too large
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7.2 접지 에러 

 

 

GFF
Ground fault

No

Yes

Is output circuit(cable or 
motor) of AC motor drive 
grounded?

Remove ground fault

Maybe AC motor drive  has 
malfunction or misoperation
due to noise. Please 
contact DELTA.

 

7.3 과 전압 (OV) 

 

 

 Over voltage

Yes

No

Yes

No

No

No

Is voltage within 
specification

Reduce voltage to
be within spec.

Has over-voltage occurred without load

Maybe AC motor drive
has malfunction or  
misoperation due to
noise. Please contact
with DELTA.

Yes Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

No

No

No

No

No

When OV occurs, check if the 
voltage of DC BUS is greater
than protection value

Dose OV occur when 
sudden acceleration
stops

Increase
deceleration
time

Increase setting time
Increase
acceleration
time

Reduce moment 
of inertia Reduce moment of load  inertia

Use braking unit or DC braking

Need to check control method. Please contact DELTA.

Need to consider using
braking unit  or 
DC braking
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7.4 저 전압 (Lv) 

 

Low voltage

Is input power correct? Or power cut, 
including momentary power loss

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

No

No

No

No

No

No

No

Restart after reset

Check if there is any malfunction
component in 
power supply circuit

or disconnection Change defective component
and check connection

Check if voltage is 
within specification

Make necessary corrections, 
such as change power supply 
system for requirement

Check if there is heavy load
with high start current in the
same power system

Check if Lv occurs when 
breaker and magnetic 
contactor is ON

Suitable 
transformer 

power
capacity

Check if voltage between +1/+2 
and - is greater than 
200VDC (for 230V models)
400VDC (for 460V models)
517VDC (for 575V models)

Maybe AC motor drive has malfunction.
Please contact DELTA.

Control circuit has malfunction or 
misoperation due to noise. Please
contact DELTA.

Yes Using the different power
supply for this drive and 
heavy load system
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7.5 과열 (OH) 

 

AC motor drive overheats

Heat sink overheats

Check if temperature of heat sink
is greater than 90 OC

No

No

No

No

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Reduce load

No Temperature detection malfunctions.
Please contact  DELTA.

If cooling fan functions normally Change cooling fan

Check if cooling fan is jammed Remove obstruction

Check if surrounding temperature
is within specification

Adjust surrounding temperature
to specification

Maybe AC motor drive has malfunction or 
misoperation due to noise. Please contact
DELTA.

Is load too large

 
 

7.6 과부하 

OL1/ OL2OL

Reduce load or increase the power of AC motor drive

Check for correct settings at 
Pr. 06-06 and 06-07 

Yes

Yes

No

No Modify setting

Is load too large Maybe AC motor drive has malfunction
or misoperation due to noise.
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7.7 키패드 화면 비정상 

 

Abnormal display or no display

Cycle power to AC motor drive

No

Yes

Yes Yes

No

Display normal?

AC motor drive works normally

Fix connector and eliminate noise

Check if all connectors are connect 
correctly and no noise is present

AC motor drive has malfunction.
Please contact DELTA.

 
 

7.8 상 손실 (Phase Loss, (PHL)) 

Phase loss

No

No

Yes

Yes

Check wiring at R, S and T terminals Correct wiring

Check if the screws of terminals are tightened
No Tighten all screws

Yes Please check the wiring 
and power system for 
abnormal power

Maybe AC motor drive has malfunction or misoperation
due to noise. Please contact DELTA.

Check if the input voltage of R, S, T is unbalanced
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7.9 모터 작동 불가 

 

 

 

Motor cannot run
  Check PU01 
    for normal
     display

No No

No

No

No No

NoNo

No No No No

No

No

No

Check if non-fuse 
breaker and magnetic
contactor are ON

Yes
Yes

Yes

YesYes

Yes

Yes

Yes
Yes

Yes

Yes

Set them to ON

Reset after clearing
fault and then RUN

Check if there is any 
fault code displayed Check if input

voltage is normal

Check if any faults 
occur, such as
Lv, PHL or 
disconnection

Input "RUN" 
 command
 by keypad

It can run when
no faults occur

If jumper or DC 
reactor is connected
between +1 and +2/B1 

Use jumper
or DC reactor

Press RUN key to 
check if it can run Maybe AC motor drive has malfunction or misoperation

due to noise. Please contact DELTA.
Press UP key to 
set frequency

Yes

Modify frequency
setting

Check if input FWD
or REV command

Check if the wiring 
of terminal FWD 
and between 
REV-DCM is correct

Yes
Change switch or relay

Set frequency or not

Press UP to 
check if motor 
can run

Correct connection

Check if the parameter 
setting and wiring of 
analog signal and
multi-step speed 
are correct

No

Motor has malfunction No Maybe AC motor drive has malfunction.
Please contact DELTA.

Check if there is any 
output voltage from 
terminals U, V and W

Check if motor 
   connection
    is correct

No
Connect correctly

Check if the setting
        of torque 
    compensation
        is correct

Increase the setting of
torque compensation

Motor is locked due to large load, please reduce load.
For example, if there is a brake, check if it is released.

If load is too large

if upper bound freq. 
and setting freq. is 
lower than the min.
output freq.

Yes Change defective
potentiometer and 
relay

Yes
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7.10 모터 속도 전환 불가 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Motor can run but
cannot change speed

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

No

No

No

No

No
No

No

No

No

No

Check if the setting of the 
max. frequency is too low

Check to see if frequency is 
out of range (upper/lower) 
boundaries

Modify the setting

Modify the settingYes

No
Yes

If the setting of 
Pr.05-17toPr.05-31
is too high Yes

If finished with 
executing
Pr.05-15

If the setting of
Pr.05-00 to Pr.05-14 
are the same

Is it in PLC mode

Press UP/DOWN key
to see if speed has 
any change

If there is any change
of the signal that sets
frequency (0-10V and
4-20mA)

Check if the wiring between
M1~M6 to DCM is correct

Correct
  wiring

Check if frequency for 
each step is different

Check if the wiring of 
external terminal is correct

Change frequencysetting
Check if accel./decel. 
time is set correctly

Please set suitable
accel./decel. time by
load inertia

Maybe AC motor drive has malfunction or misoperation
due to noise. Please contact DELTA.

Change defective
potentiometer
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7.11 가속 시 모터 Stalls(속도 상실) 

Motor stalls during 
acceleration

Check if acceleration
time is too short

Yes

Yes

Yes

Yes

No

No
No

No

No

No

Increase setting time

Yes
Use special motor?

Reduce load or
increase the capacity
of AC motor drive

Check if the inertia 
of the motor and load 
is too high

Check for low voltage 
at input

Check if the load torque
is too high

Yes
Maybe AC motor drive has
malfunction or misoperation
due to noise. Please contact
DELTA

Increase torque compensation

Check if the torque 
compensation is suitable

Thicken or shorten the 
wiring between the 
motor or AC motor drive

Reduce load or
increase the capacity
of AC motor drive

 

7.12 모터가 예상대로 작동하지 않음 

Check Pr. 01-01 thru Pr. 01-06 
and torque compensation 
settings

No

Yes

Yes

Yes

Yes

No

No

No

Adjust Pr.01-01 to Pr.01-06
and lower torque compensation

Run in low speed continuously

Is load too large

Please use specific motor

Reduce load or increase the 
capacity of AC motor drive

Check if output voltage of U, V, W 
 is balanced

Motor  has malfunction

Maybe AC motor drive has malfunction or misoperation
due to noise. Please contact DELTA.

Motor does not run
as expected
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7.13 전자기 / 인덕션 소음 

다양한 곳으로부터의 소음이 투과나 전도를 통해 AC 모터 드라이브에 전달됩니다. 이로 인해 컨트롤 

회로의 오작동 발생 및 더 나아가 AC 모터 드라이브의 손상을 야기할 수 있습니다. 물론, AC 모터 

드라이브의 노이즈 허용치를 증가시키는 방법도 있습니다. 하지만 이것은 제한적입니다. 따라서, 

다음 방법에 따라 외부에서 문제를 해결하는 것이 최선의 방법일 것입니다. 

1. 릴레이와 컨텍트에 서지 억제기(서지 킬러)를 추가하여 서지 전환을 억제합니다.  

2. 컨트롤 회로이나 직렬 통신의 배선 길이를 짧게 하고 전원 회로 배선으로부터 멀리 

둡니다.  

3. 배선 규정을 지키고, 길이가 길 때는 보호 전선과 절연 앰프를 사용합니다.  

4. 접지 터미널은 지역 규정에 따라야 하며 개별 접지되어야 합니다. i.e. 전기 용접기나 다른 

전원 장치와 접지를 같이 사용하지 않음.  

5. AC 모터 드라이브의 주 입력 터미널에 노이즈 필터를 연결하여 전원 회로로부터의 

노이즈를 필터링합니다. VFD-E 는 내장 필터를 옵션으로 제공합니다.  

 

간단히, 전자기 노이즈에 대한 해결책은 I “no product”(간섭 장치 연결 해제), “no spread”(간섭 자치 

방출 제한)과  “no receive”(면역성 고양)에 있습니다.  

 

7.14 환경 조건 

AC 모터 드라이브는 전기 장치이기 때문에, Chapter 2.1 에 묘사된 환경 조건에 따라야 합니다. 

다음은 필요에 따른 개선 조처입니다.  

1. 진동을 예방하기 위해 진동 방지 dampers(쇼바)를 사용하는 것은 최후의 선택이어야 

합니다. 진동은 반드시 사양에 이내여야 합니다. AC 모터 드라이브의 손상 방지를 

위해서는 장치 스트레스를 야기하는 진동이 자주, 연속적으로 또는 반복적으로 발생해서는 

안됩니다.  

2. AC 모터 드라이브를 깨끗하고 건조한 장소에, 부식이나 표면 이상을 초래하는 부식성 

분무나 먼지로부터 자유롭게 보관되어야 합니다. 절연이 잘 되지 않는 습한 장소는 회로 

단선을 발생시킬 수 있습니다. 필요 시, AC 모터 드라이브를 먼지가 방지되고 페인팅 된 

밀폐 장소에 보관하며, 특별한 경우에는 완전한 밀봉 상태로 보관합니다.  

3. 대기 온도는 사양에 부합하여야 합니다. 너무 높거나 낮은 온도는 수명과 신뢰성에 

영향을 끼칩니다. 반도체 부품의 경우, 사양 중 어느 하나에서 벗어나면 손상이 

발생합니다. 따라서, 대기 수준과 냉각 팬에 대한 정기 점검이 요구되며, 필요 시 추가 

냉각 장치를 설치하여야 합니다. 더불어, 마이크로 컴퓨터는 극저온에서 작동하지 

않습니다. 저장소 온도 가열이 필요합니다.   

4. 상대 습도 범위 0% ~ 90%의 물기가 발생하지 않는 환경에 보관하십시오. 에어컨 혹은 

건조기를 사용하십시오.  
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7.15 다른 장비에의 영향 

많은 이유로 AC 모터 드라이브가 다른 장비의 작동에 영향을 끼칠 수 있습니다. 이에 대한 몇 가지 

해결책은: 

 
 전력 부에 높은 고조파 

작동 중 전력 부에 높은 고조파가 발생하는 것을 개선시키려면:  

1. 전력 시스템 별도 분리: AC 모터 드라이브에 트랜스포머 사용.   

2. AC 모터 드라이브의 전원 입력 터미널에 리액터(reactor)나 정류기(rectifier)를 

사용하거나 다중 회로를 사용하여 높은 고조파 감쇄.  

3. 상 리드 캐패시터 사용 시 (AC 모터 드라이브 출력에 사용하지 말 것!!), 직렬 리액터를 

사용하여 높은 고조파로 인한 캐패시터의 손상을 방지.  

 

serial reactor

phase lead capacitor

 
 

 모터 온도 상승 

팬이 달린 기본 인덕션 모터 사용하면, 저속 시 냉각이 좋지 않아 모터 과열을 야기합니다. 

더불어, 출력의 높은 고조파는 동과 코어의 손실을 증가시킵니다. 부하 및 조작 범위에 맞추어 

다음의 조처를 행하십시오. 

1. 독자 배기 장치(강제 외부 냉각)가 달린 모터를 사용하거나 모터 정격 파워 증가시킴.  

2. 특수 인버터 효율 모터.  

3. 장기간 동안 저속 운전을 하지 않음
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Chapter 8 유지 보수와 검사  

현대 AC 모터 드라이브는 고체 소자 전기 기술에 기반하고 있습니다. 예방적인 유지 보수는 AC 모터 

드라이브를 최적의 상태로 유지하고 긴 수명을 가지는데 도움이 됩니다. 숙련된 기술자에 의한 AC 

모터 드라이브의 정기적인 점검을 권장합니다.  

 
일일 검사: 

운전 중 이상 여부를 확인하기 위한 기본적인 점검: 

 

1. 모터가 원하는 대로 운전되는지 

2. 설치 장소가 문제가 없는지 

3. 냉각 시스템에 문제는 없는지 

4. 작동 중 비정상적인 진동이나 소리가 발생하지 않았는지 

5. 작동 중 모터 과열은 없었는지 

6. AC 드라이브 입력 전압을 볼트미터로 항상 점검할 것 

 

정기 검사: 
점검 전에, 반드시 AC 입력 전원을 끄고 커버를 제거합니다. 표시 등이 꺼진 후 10 분을 기다린 다음, 

 ~  간의 전압을 측정하여 캐패시터가 완전히 방전되었음을 확인합니다. 측정 값은 25VDC 

이하여야 합니다. 

 

DANGER!
 

1. 작업 전 AC 전원 연결을 해제하십시오! 

2. 숙련된 작업자에 한해 AC 모터 드라이브의 설치, 배선 및 유지 보수가 행해져야 합니다. 작업 

전에, 시계나 반지 같은 금속 물질을 제거하십시오. 작업 공구는 절연되어야 합니다.  

3. 내부 부속이나 배선을 재 조립하면 안됩니다.  

4. 전기 감전에 주의하십시오.  
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정기 유지 보수 

환경 

점검 항목 분석 방법 
유지보수 기간 

일 반년 1 년

대기 온도, 습도, 진동을 

점검하고 먼지, 가스, 기름이나 

누수가 있는지 확인.  

기준 사양에 따른 육안 검사 및 장비에 

의한 측정 
   

주변에 위험 물질이 있는지 점검 육안 검사    

 

전압 

점검 항목 분석 방법 

유지보수 기간 

일 반년 1 년

주 회로와 컨트롤 회로의 전압이 

올바른지 점검 기준 사양에 따라 멀티미터로 측정    

 

키패드 

점검 항목 분석 방법 
유지보수 기간 

일 반년 1 년

표시 화면이 읽기에 문제가 

없는가? 육안 검사    

빠진 문자가 없는가? 육안 검사    

 

기구 부속 

점검 항목 분석 방법 
유지보수 기간 

일 반년 1 년

비 정상적인 소리나 진동 여부 시각 및 청각 검사   

느슨한 볼트가 있는지 볼트를 조임   
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점검 항목 분석 방법 
유지보수 기간 

일 반년 1 년

변형되거나 손상된 부속이 

있는지 육안 검사   

과열에 의한 색 변화가 있는지 육안 검사   

먼지나 오물이 있는지 육안 검사   

 

주 회로 

점검 항목 분석 방법 
유지보수 기간 

일 반년 1 년

풀어지거나 빠진 볼트가 있는지 볼트를 조이거나 교체   

장비나 절연재의 변형, 금, 

손상이나 과열에 의한 색상 변화 

또는 노화 여부 

육안 검사 
NOTE: 동 판의 색상 변화는 

무시하십시오.  
  

먼지나 오물은 있는지 육안 검사   

 

주 회로 터미널 및 배선 

점검 항목 분석 방법 
유지보수 기간 

일 반년 1 년

과열에 의한 배선의 색상 변화나

변형 여부 육안 검사   

배선의 절연재의 파손이나 색상 

변화 여부 육안 검사   

파손 여부 육안 검사   
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주 회로 DC 캐패시터  

점검 항목 분석 방법 
유지보수 기간 

일 반년 1 년

액체 누출, 색상 변화, 크랙이나 

변형 여부 육안 검사    

필요 시 정전기 용량 측정 정전기 용량 ≥  초기 값 X 0.85   

 

주 회로 저항 

점검 항목 분석 방법 

유지보수 기간 

일 반년 1 년

이상한 냄새 및 과열로 인한 

절연재의 크랙 여부 육안 검사, 냄새   

연결 해제된 부분 
육안 검사 또는 +1/+2 ~ - 사이의 배선 
제거 후 멀티 미터에 의한 측정 
저항 값이 ± 10%이내여야 함 

  

 

주 회로 변압기와 리액터 

점검 항목 분석 방법 

유지보수 기간 

일 반년 1 년

이상 진동이나 냄새 여부 육안, 청각 검사 및 냄새   

 

주 회로 전기 컨택트와 릴레이 

점검 항목 분석 방법 

유지보수 기간 

일 반년 1 년

느슨한 볼트가 있는지 시각 및 청각 검사. 필요 시 볼트 조임.    

컨택트는 제대로 작동 하는지 육안 검사    

 



Chapter 8 유지 보수와 검사|VFD-E Series 

Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 8-5 

주 회로 인쇄회로 기판과 커넥터 

점검 항목 분석 방법 

유지보수 기간 

일 반년 1 년

느슨한 볼트 및 커넥터가 있는지 볼트를 다시 조이고 커넥터를 

제자리에 고정   

이상한 냄새나 색상 변화 육안 검사와 냄새   

크랙, 파손, 변형 혹은 부식 육안 검사   

캐패시터의 액체 누출이나 변형  육안 검사   

 

냉각 시스템의 쿨링 팬 

점검 항목 분석 방법 

유지보수 기간 

일 반년 1 년

비정상적 소음이나 진동 
육안, 청각 검사 및 손을 팬을 돌려 

부드럽게 돌아가는지 확인 (작업 

전에 전원 내릴 것) 
  

느슨한 볼트가 있는지 볼트를 조임   

과열에 의한 색상 변화 팬 교체   

 

냉각 시스템 배기 통로 

점검 항목 분석 방법 

유지보수 기간 

일 반년 1 년

힛싱크, 에어 흡입구 미 배출구에 

장애물 여부 육안 검사    
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Appendix A  사양 

 
전압 Class 115V Class 

모델 번호 VFD-XXXE 002 004 007 

최대  모터 출력 (kW) 0.2 0.4 0.75 

최대  모터 출력 (hp) 0.25 0.5 1.0 

정
격

 출
력

 

정격 출력 용량 (kVA)  0.6 1.0 1.6 
정격 출력 전류 (A) 1.6 2.5 4.2 
최대 출력 전압 (V) 3-상 입력 전압 2배에 비례 
출력 주파수 (Hz) 0.1~600 Hz 
캐리어 주파수 (kHz) 1-15 

정
격

 입
력

 정격 입력 전류 (A) 
단상 

6 9 18 

정격 전압/주파수 단상, 100-120V, 50/60Hz 

전압 허용 오차 ± 10%(90~132 V) 

주파수 허용 오차 ± 5%(47~63 Hz) 

냉각 방법 자연 냉각 쿨링 팬 
무게 (kg) 1.2 1.2 1.2 

 
전압 Class 230V Class 

모델 번호 VFD-XXXE 002 004 007 015 022 037 055 075 

최대  모터 출력 (kW) 0.2 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 

최대  모터 출력 (hp) 0.25 0.5 1.0 2.0 3.0 5.0 7.5 10 

정
격

 출
력

 

정격 출력 용량 (kVA)  0.6 1.0 1.6 2.9 4.2 6.5 9.5 12.5 

정격 출력 전류 (A) 1.6 2.5 4.2 7.5 11.0 17 25 33 

최대 출력 전압 (V) 3-상 입력 전압에 비례 
출력 주파수 (Hz) 0.1~600 Hz 
캐리어 주파수 (kHz) 1-15 

정
격

 입
력

 정격 입력 전류 (A) 
단상/3상 3상 

4.9/1.9 6.5/2.7 9.5/5.1 15.7/9 24/15 20.6 26 34 

정격 전압/주파수 단상/3상  
200-240 V, 50/60Hz 

3상 
200-240V, 50/60Hz 

전압 허용 오차 ± 10%(180~264 V) 
주파수 허용 오차 ± 5%(47~63 Hz) 

냉각 방법 자연 냉각 냉각 팬 
무게 (kg) 1.1 1.1 1.1 1.9 1.9 1.9 3.5 3.5 
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전압 Class 460V Class 

모델 번호 VFD-XXXE 004 007 015 022 037 055 075 110 

최대  모터 출력 (kW) 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 

최대  모터 출력 (hp) 0.5 1.0 2.0 3.0 5.0 7.5 10 15 

정
격

 출
력

 

정격 출력 용량 (kVA)  1.2 2.0 3.3 4.4 6.8 9.9 13.7 18.3 

정격 출력 전류 (A) 1.5 2.5 4.2 5.5 8.2 13 18 24 

최대 출력 전압 (V) 3상 입력 전압에 비례 
출력 주파수 (Hz) 0.1~600 Hz 
캐리어 주파수 (kHz) 1-15 

정
격

 입
력

 정격 입력 전류 (A) 
3상 

1.9 3.2 4.3 7.1 11.2 14 19 26 

정격 전압/주파수 3상, 380-480V, 50/60Hz 

전압 허용 오차 ± 10%(342~528V) 
주파수 허용 오차 ± 5%(47~63Hz) 

냉각 방법 자연 냉각 냉각 팬 
무게 (kg) 1.2 1.2 1.2 1.9 1.9 4.2 4.2 4.2 

 
일반 사양 

컨
트

롤
 특

성
 

컨트롤 시스템 SPWM(시누소이드 펄스 넒이 변조, Sinusoidal Pulse Width Modulation) 컨트롤 
(V/f 또는 센서 없는 벡터 컨트롤) 

주파수 설정 해상도 0.01Hz 

출력 주파수 해상도 0.01Hz 

회전력 특성 자동 회전/자동 슬립 보정 포함; 시작 회전력은 3.0Hz시 150% 

과부하 내구성 1분간 정격 전류 150% 

Skip 주파수 3개 영역, 설정 범위는 0.1-600Hz 

가속/감속 시간 0.1 ~ 600 초 (가속/감속 시간에 대한 2개 독립 설정) 

Stall(속도 유실) 방지 단계  정격 전류의 20 ~ 250% 설정 

DC Braking 
작동 주파수 0.1-600.0Hz, 출력 0-100% 정격 전류 

시작 시간 0-60 초, 정지 시간 0-60 초 

재생 Braking 회전 약 20% (옵션 브레이크 저항이나 외장 브레이크 유닛 설치 시 최대 125%, 1-15hp 
(0.75-11kW) 모델은 brake chopper 내장) 

V/f 패턴 조정 가능 V/f 패턴 

조
작

 특
성

 

주파수 설정 
키패드  에 의해 설정 

외부 신호 가변 저항기-5kΩ/0.5W, 0 ~ +10VDC, 4 ~ 20mA, RS-485 인터페이스; 다 기능 

입력 3 ~ 9 (15 단계, Jog, up/down) 

조작 설정 

신호 

미패드 RUN 및 STOP에 의해 설정 

External Signal 2 배선/3 배선 ((MI1, MI2, MI3)), JOG 조작, RS-485 직렬 인터페이스 (MODBUS), 
PLC (programmable logic controller) 

다 기능 입력 신호 
다 단계 선택 0 ~ 15, Jog, 가속/감속 금지, 2 가속/감속 스위치, 카운터, 외부 

베이스 블록, 부가 모터 컨트롤 유효, ACI/AVI 선택, 드라이버 리셋, UP/DOWN 
키 설정, NPN/PNP 입력 선택 
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일반 사양 

다 기능 출력 표시 AC 드리이브 운전, 주파수 도달, zero 속도(영속), Base Block, 에러 표시, 과열 

알람, 비상 정지, 입력 터미널의 상태 선택  

아날로그 출력 신호 출력 주파수/전류 

알람 출력 Contact 드라이브 오작동 시 컨텍트는 On (기본 타입 경우1개의 C형/change-over 컨텍트

그리고 1 open collector 출력) 

조작 기능 

내장 PLC, AVR, 가/감속 S커브, 과전압/과전류 stall 방지, 5개 에러 기록, 역회전 

금지, 순간 전원 손실 재 시작, DC braking, 자동 회전/슬립 보정, 자동 튜닝, 조절 

가능 캐리어 주파수, 출력 주파수 리미트, 파라미터 잠금/리셋, 벡터 컨트롤, PID 
컨트롤, 외부 카운터, MODBUS 통신, 비정상 리셋, 비 정상 재 시작, 전원 절약, 

팬 컨트롤, 슬립/기상 주파수, 1차/2차 주파수 소스 선택 1차/2차 주파수 소스 

조합, NPN/PNP 선택 

보호 기능 과 전압, 과 전류, 저 전압, 외부 에러, 과 부하, 접지 에러, 과열, 전기 온도, IGBT 
회로 단선, PTC 

화면 키패드 
6-키, 4 자리수 7-단위 LED, 5 개 상태 LEDs, 마스터 주파수, 출력 주파수, 출력 

전류, 커스텀 장치, 파라미터 값 설정과 잠금, 에러, RUN, STOP, RESET, 
FWD/REV, PLC 

환
졍

 조
건

 

밀폐 단위 IP20 

공해 단위 2 

설치 장소 고도1,000 m 이하, 부식 가스, 액체나 먼지로부터 보호 

대기 온도 -10oC ~ 50oC (일렬 설치 시 40oC) 물방울 및 결빙 현상 없을 것 

저장/ 이송 온도 -20 oC ~ 60 oC 

대기 습도 90% RH (물방울 맺힘 없음)이하 

진동 9.80665m/s2 (1G) 20Hz이하 , 5.88m/s2 (0.6G) at 20~ 50Hz 

승인 
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Appendix B  악세서리 

B.1 AC 모터 드라이브에 사용되는 모든 저항 및 브레이크 유닛 

Note: DELTA 저항 및 권장 값만을 사용하십시오. 다른 저항과 값에 대해 Delta 에서 보증하지 

않습니다. 특수 저항 사용시 근처의 Delta 대리점에 연락 바랍니다. 간섭을 방지하기 위해 브레이크 

장치는 AC 모터 드라이브로부터 최소 10 센티 이상 떨어져야 합니다. 셉 사항은 “브레이크 장치 

사용자 매뉴얼” 참조 바랍니다.  

 

전
압

 

적용 모터 
최대 

용량 
회전 
Nm 

각 AC 모터 

드라이브의 

저항 값 규격 

브레이크 

유닛 
모델 BUE

사용된 유닛 

수량 

브레이크 저항 
모델 및 사용 

수량 

브레이

킹 회전 
10%ED

각 AC 모터

드라이브의

최소 등가 

저항 값 
hp kW 

11
5V

  0.25 0.2 0.110 80W 750Ω BUE20015 BR080W750 1 125 750Ω 

0.5 0.4 0.216 300W 400Ω BUE20015 BR300W400 1 125 390Ω 

1 0.75 0.427 80W 200Ω BUE20015 BR080W200 1 125 195Ω 

23
0V

 S
er

ie
s 

0.25 0.2 0.110 80W 750Ω BUE20015 BR080W750 1 125 750Ω 

0.5 0.4 0.216 300W 400Ω BUE20015 BR080W200 1 125 390Ω 

1 0.75 0.427 80W 200Ω BUE20015 BR080W200 1 125 195Ω 

2 1.5 0.849 300W 100Ω 
BUE20015 

(for 
VFD015E23

A) 

BR300W100 1 125 100Ω 

3  2.2 1.262 300W 100Ω  BR300W100 1 125 70Ω 

5  3.7 2.080 400W 40Ω  BR400W040 1 125 40Ω 

7.5 5.5 3.111 500W 30Ω  BR500W030 1 125 30Ω 

10 7.5 4.148 1000W 20Ω  BR1K0W020 1 125 20Ω 

46
0V

 S
er

ie
s 

0.5 0.4 0.216 160W 1500
Ω BUE40015 BR080W750 2 125 1500Ω 

1 0.75 0.427 80W 750Ω BUE40015 BR080W750 1 125 750Ω 

2 1.5 0.849 300W 400Ω BUE40015 BR300W400 1 125 390Ω 

3  2.2 1.262 300W 250Ω  BR300W250 1 125 250Ω 

5  3.7 2.080 400W 150Ω  BR400W150 1 125 150Ω 

7.5 5.5 3.111 500W 100Ω  BR500W100 1 125 100Ω 

10 7.5 4.148 1000W 75Ω  BR1K0W075 1 125 75Ω 

15 11 6.186 1000W 50Ω  BR1K0W050 1 125 50Ω 
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NOTE  

1. 상기 표에 따라 브레이크 유닛과 브레이크 저항을 선택하십시오.  

2. 델타 제품이 아닌 브레이크 저항과 브레이크 모듈을 사용하여 발생된 드라이브나 여타 

장치에 파손은 보증되지 않습니다.  

3. 브레이크 저항 설치 시 환경 안전 문제를 고려하십시오.  

4. 최소 저항 값이 사용될 때, 지역 배급자에 연락하여 전력의 Watt 계산을 문의하십시오. 

5. 저항 과부하를 막기 위해 온도 트립 컨텍트를 선택하십시오. 이 컨텍트로 AC 모터 

드라이브의 스위치 전원을 끕니다! 

6. 2 개 이상의 브레이크 유닛 사용 시, 병렬 브레이크 유닛의 등가 저항 값은 “각 AC 

드라이브의 최소 등가 저항 값” (표 최 우측 컬럼)항목의 값보다 작으면 안됩니다.  

7. 설치와 운전 전에 브레이크 유닛 사용자 매뉴얼의 배선 정보 항목을 완전히 읽으십시오.  
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B.1.1 브레이크 저항의 크기와 무게 
(크기는 밀리미터) 

 

Order P/N: BR080W200, BR080W750, BR300W100, BR300W250, BR300W400, 
BR400W150, BR400W040 

 

 
 

모델 번호 L1 L2 H D W 최대 무게 (g)

BR080W200 
140 125 20 5.3 60 160 

BR080W750 

BR300W100 

215 200 30 5.3 60 750 BR300W250 

BR300W400 

BR400W150 
265 250 30 5.3 60 930 

BR400W040 
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Order P/N: BR500W030, BR500W100, BR1KW020, BR1KW075 

 

모델 번호 L1 L2 H D W 최대 무게 (g)

BR500W030 
335 320 30 5.3 60 1100 

BR500W100 

BR1KW020 
400 385 50 5.3 100 2800 

BR1KW075 
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Order P/N: BR1K0W050 
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B.2 원격 조정기 RC-01  

사이즈는 밀리미터 

 

AFM ACM +10VAVI DCM MI5 MI1 MI2 MI6

8 6 5 4 16 15 14 13 11 RC-01Terminal block

(Wiring connections)

VFD-E  I/O block  
 

VFD-E 프로그래밍: 

Pr.02.00 는 2 로 설정 

Pr.02.01 는 1 로 설정(외부 컨트롤) 

Pr.02.05 는 1 로 설정 (Run/Stop 및 Fwd/Rev controls 설정) 

Pr.04.07 (MI5) 는 5 로 설정(외부 리셋) 

Pr.04.08 (MI6)는 8 로 설정 (JOG 운전) 
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B.3 AC 리액터(Reactor) 

B.3.1 AC 입력 리액터 권장 값 
230V, 50/60Hz, 단상 

 

kW HP 기본 Amps 최대 연속 Amps 

Inductance 
(유도계수)(mH) 

3~5% 
임피던스(impedance) 

0.2 1/4 4 6 6.5 

0.4 1/2 5 7.5 3 

0.75 1 8 12 1.5 

1.5 2 12 18 1.25 

2.2 3 18 27 0.8 

 

460V, 50/60Hz, 3 상 

 

kW HP 기본 Amps 최대 연속 
Amps 

Inductance (mH) 

3% impedance 5% impedance
0.4 1/2 2 3 20 32 

0.75 1 4 6 9 12 
1.5 2 4 6 6.5 9 
2.2 3 8 12 5 7.5 
3.7 5 8 12 3 5 
5.5 7.5 12 18 2.5 4.2 
7.5 10 18 27 1.5 2.5 
11 15 25 37.5 1.2 2 
15 20 35 52.5 0.8 1.2 

 

B.3.2 AC 출력 리액터 권장 값 
115V/230V, 50/60Hz, 3 상 

 

kW HP 기본 Amps 최대 연속 
Amps 

Inductance (mH) 

3% impedance 5% impedance

0.2 1/4 4 4 9 12 

0.4 1/2 6 6 6.5 9 

0.75 1 8 12 3 5 
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kW HP 기본 Amps 최대 연속 
Amps 

Inductance (mH) 

3% impedance 5% impedance 

1.5 2 8 12 1.5 3 

2.2 3 12 18 1.25 2.5 

3.7 5 18 27 0.8 1.5 

5.5 7.5 25 37.5 0.5 1.2 

7.5 10 35 52.5 0.4 0.8 

 

460V, 50/60Hz, 3 상 

 

kW HP 기본 Amps 최대 연속 
Amps 

Inductance (mH) 

3% impedance 5% impedance

0.4 1/2 2 3 20 32 

0.75 1 4 6 9 12 

1.5 2 4 6 6.5 9 

2.2 3 8 12 5 7.5 

3.7 5 12 18 2.5 4.2 

5.5 7.5 18 27 1.5 2.5 

7.5 10 18 27 1.5 2.5 

11 15 25 37.5 1.2 2 

 

B.3.3 AC 리액터 적용 
입력 회로에 연결 

 

적용 1 의문 

1 개 이상의 AC 모터 드라이브가 동일한 주 
전원에 연결되어 있고, 그 중 하나가 운전 

중에 ON 일 때. 

AC 모터 드라이브 중 하나에 전원을 

부가하면, 캐패시터에 충전된 전류가 전압 

튐을 유발. AC 모터 드라이브는 운전 중 과 

전압이 발생하면 손상을 입을 수도 있음.  
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올바른 배선 
M1

M2

Mn

reactor
AC motor drive

AC motor drive

AC motor drive

motor

motor

motor
 

 

적용 2 의문 
실리콘 정류기와 AC 모터 드라이브가 동일 

전원에 연결 됨.  
실리콘 정류가 on/off 시 튐 발생. 이 튐이 주 

회로에 손상을 야기할 수 있음.  

 

올바른 배선 

DC

power reactor

reactor

AC motor drive

motor

silicon rectifier
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적용 3 의문 
입력 전원 요소를 개선, 고조파를 줄이고 AC 

라인 간섭. (서지, 전환 시 튐, 쇼트 간섭 등.).을
방지하기 위하여 사용 AC 라인 리엑터는 전원 
공급 용량이 500kVA 이상이거나, 인버터 용량 

6 배이거나, 주 배선으로부터 10 미터 거리에 

있을 시 설치.  

주 전원 용량이 지나치게 큰 경우, 라인 

임피던스가 작고 충전 전류는 지나치게 높음. 

정류기의 높은 온도에 의해 AC 모터 

드라이브가 파손될 수 있음.  

 

올바른 배선 
large-capacity
     power reactor

small-capacity
AC motor drive

motor
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B.4 Zero Phase 리액터 (RF220X00A)  

크기는 밀리미터(인치) 

       
       

 모터 
수

량 
권장 전선 크기 

(mm2) 
배선 

방법 HP kW 

11
5V

/2
30

V
 S

er
ie

s 1/4 0.2 

1 
0.5 - 5.5 

그림 A

1/2 0.4 
1 0.75 
2 1.5 
3  2.2 3.5 - 5.5 
5  3.7 5.5 

7.5 5.5 4 8 그림 B10 7.5 

46
0V

 S
er

ie
s 

1/4 0.2 

1 
0.5 - 5.5 

그림 A

1/2 0.4 
1 0.75 
2 1.5 
3  2.2 
5  3.7 

7.5 5.5 3.5 - 5.5 
10 7.5 5.5 
15 11 4 8 - 14 그림 B

 

 

 

 

 

 

Power
Supply

Zero Phase Reactor

MOTOR
U/T1

V/T2

W/T3

R/L1

S/L2

T/L3

 

 

 

U/T1
V/T2
W/T3

R/L1
S/L2
T/L3

Power
Supply

Zero Phase Reactor

MOTOR

 
 

그림 B 
배선을 감지 않고 코어 4 개 사이로 통과 

시킵니다. 

그림 A 
각 전선을 코어에 4 번씩 감습니다. 리액터는 

최대한 인버터 출력에 가까워야 합니다.  
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B.5 Non-fuse(퓨즈 미 사용) 서킷 브리커 차트 

UL 508C 당, 단락 45.8.4, 파트 a: 

1. 단상 드라이브에서, 브리커의 정격 전류는 최대 입력 정격 전류의 4 배. 

2. 3 상 드라이브에서, 브리커의 정격 전류는 최대 출력 정격 전류의 4 배. 

(Appendix A 의 정격 입력/출력 전류 참조) 

단상 3 상 

모델 권장 non-fuse 
breaker (A) 모델 권장 non-fuse 

breaker (A) 

VFD002E11A 15 VFD002E23A 5 

VFD002E21A 10 VFD004E23A 5 

VFD004E11A 20 VFD004E43A 5 

VFD004E21A 15 VFD007E23A 10 

VFD007E11A 30 VFD007E43A 5 

VFD007E21A 20 VFD015E23A 20 

VFD015E21A 30 VFD015E43A 10 

VFD022E21A 50 VFD022E23A 30 

  VFD022E43A 15 

  VFD037E23A 40 

  VFD037E43A 20 

  VFD055E23A 50 

  VFD055E43A 30 

  VFD075E23A 60 

  VFD075E43A 40 

  VFD110E43A 50 
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B.6 퓨즈 사양 차트 

하기 표보다 작은 퓨즈 사용 가능합니다.  

모델 I (A) 
입력 

I (A) 
출력 

라인 퓨즈 

I (A) Bussmann P/N 
VFD002E11A 6 1.6 15 JJN-15 
VFD002E21A 4.9 1.6 10 JJN-10 
VFD002E23A 1.9 1.6 5 JJN-6 
VFD004E11A 9 2.5 20 JJN-20 
VFD004E21A 6.5 2.5 15 JJN-15 
VFD004E23A 2.7 2.5 5 JJN-6 
VFD004E43A 1.9 1.5 5 JJS-6 
VFD007E11A 18 4.2 30 JJN-30 
VFD007E21A 9.7 4.2 20 JJN-20 
VFD007E23A 5.1 4.2 10 JJN-10 
VFD007E43A 3.2 2.5 5 JJS-6 
VFD015E21A 15.7 7.5 30 JJN-30 
VFD015E23A 9 7.5 20 JJN-20 
VFD015E43A 4.3 4.2 10 JJS-10 
VFD022E21A 24 11 50 JJN-50 
VFD022E23A 15 11 30 JJN-30 
VFD022E43A 7.1 5.5 15 JJS-15 
VFD037E23A 20.6 17 40 JJN-40 
VFD037E43A 11.2 8.2 20 JJS-20 
VFD055E23A 26 25 50 JJN-50 
VFD055E43A 14 13 30 JJS-30 
VFD075E23A 34 33 60 JJN-60 
VFD075E43A 19 18 40 JJS-40 
VFD110E43A 26 24 50 JJS-50 
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B.7 KPE-LE01 

B.7.1 디지털 키패드 KPE-LE01 개요 
Potentiometer
For master Frequency
setting refer to Pr.02.00
and Pr.02.09

UP and DOWN Key
Sets the parameter
number and changes the 
numerical data, such as
Master Frequency

PROG/DATA
Used to enter programming parameters

MODE
Display mode selector STOP/RESET

RUN KEY

LED Display
Display frequency, 

current, voltage
and error, etc.

Status Display
Display of drive status 

 
세부는 Chapter 4 참조. 

 

B.8 PU06 

B.8.1 디지털 키패드 VFD-PU06 개요 

U

F
H

VFD-PU06

JOG

RUN RESET
STOP

LED Display
Indicates frequency, voltage, current, user
defined units, read, and save, etc.

Status Display
Display the driver's current status.  

Model Number

STOP/RESET

 
Stops AC drive operation and reset the drive 
after fault occurred.

PU

EXT PU

Right key
Move the cursor to the right

RUN Key
Start  AC drive operation.

Frequency Command
Status indicator

Output Frequency
Status indicator

User Defined Units
Status indicator

JOG
By pressing JOG key,
Jog frequency operation. MODE

Change between different display mode. 

Left Key
Move cursor to the left.

UP and DOWN  Key
Set the parameter number 
and changes the numerical 
data, such as Master Frequency.

FWD/REV Key
Select FWD/REV operation.
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B.8.2 표시 메시지 설명  
표시 메시지 설명 

 
AC 모터 드라이브 마스터 주파수 명령. 

 
터미널 U, V, W 상의 현재 실제 운전 주파수 

 
사용자 정의 단위 (u) 

 
터미널 U, V, W 상의 현재 출력 전류. 

 

 를 눌러 읽기 모드로 전환. PROG/DATA 를 깜빡일 때까지 약 

2 초간 누르고, AC 드라이브의 파라미터를 디지털 키패드 PU06 로 읽어 

들임. 4 개 그룹의 파라미터를 PU06 로 읽어 들이는 것이 가능. (read 0 – 
read 3)  

 

를 눌러 저장 모드로 전환. PROG/DATA 를 깜빡일 때까지 약 

2 초간 누르고, 디지털 키패드 PU06 의 파라미터를 AC 드라이브에 쓰기 

함. 저장되면, AC 모터 드라이브의 타입을 표시. 

 
규정 파라미터 설정. 

 
규정 파라미터에 저장된 실제 값. 

 
외부 에러(External Fault) 

 

입력한 입력 데이터가 승인되면 “End”가 약 1 초가 표시됨. 파라미터 값 

설정되면, 신규 값이 자동적으로 메모리에 저장됨. 입력을 수정하려면,  

 또는  키를 사용.  

 
입력이 무효하면 “Err” 표기. 

 

통신 에러. 세부 사항은 AC 모터 드라이브 사용자 매뉴얼 참조. (Chapter 
5, Group 9 통신 파라미터)  
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B.8.3 운전 진행 표 

XX     
   
XX-XX

XXXXX

-END-

VFD-PU06 Operation Flow Chart

Cannot
write in

-ERR-

Or

Succeed to
Write in 

Press UP key to select
SAVE or READ.
Press PROG/DATA for 
about 2 seconds or until 
it is flashing, then save
parameters 

or read parameters
.

 
 

from PU06 to 
AC drive 
from AC drive to PU06
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B.9 외장 카드 

설치 방법 

 
 
 

B.9.1 릴레이 카드 
EME-R2CA 

 

RA2 RB2 RC2 RA3 RB3 RC3

Relay Output  
 

 
 

EME-R3AA 

  

RA2 RC2 RA3

Relay Output

RC3 RA4 RC4

 
 
 

B.9.2 I/O 카드 
EME-D33A 
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MCM MO2 MO3

Photocoupler Output 

MO4 MI7 MI8 MI9 DCM 24V

 
 
 

B.10 Fieldbus Modules 

B.10.1 DeviceNet 통신 모듈 (CME-DN01) 
B.10.1.1 기판 모양과 크기 

1. RS-485 과 VFD-E 연결 2. DeviceNet 네트워크 3. 연결을 위한 통신 포트. 주소 선택기 

4. Baud rate 선택기 5. 모니터 LED 상태 표시기 (아래 참조) 

72.2 [2.84]

57
.3

[2
.2

6]

14
.3

[0
.5

7]
59

.7
[2

.3
5]

3.5 [0.14]35.8 [1.41]

CME-DN01

ADD1 ADD2
SP

500K

250K125K

BAUD
MODNET

UNIT: mm(inch)

1

543

2

 
 

B.10.1.2 배선과 설정 
세부는 아래의 도표 참조. 
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CME-DN01

ADD1 ADD2
SP

500K

250K
125K

BAUD
MODNET

MAC address Date Rate

CAN-LV+ Empty
  PinCAN-H V-

1: Reserved 
2: EV     

5: SG+  
6: Reserved 
7: Reserved 
8: Reserved

3: GND 
4: SG-           

baud rate 설정 

BAUD

0

 
 

Switch 
Value 

Baud 
Rate 

0 125K

1 250K

2 500K

Other AUTO
 

MAC 주소 설정:  
십진 시스템 사용. 

 

ADD1 ADD2

 

B.10.1.3 장착 방법 
Step1 과 step2 은 이 통신 모듈을 VFD-E 장착하는 방법을 보여줍니다. 좌측 사이즈는 

참조입니다.  

 
Dimensions 

UNIT: mm(inch)

STEP 1 STEP 2 

 

B.10.1.4 파워 서플라이 

확장 전원 불필요. 전원은 RS-485 포트를 통해 연결된 VFD-E 로 공급됩니다. 이 통신 

모듈에 포함된 8 핀 RJ-45 케이블은 RS-485 포트와 VFD-E 를 연결하고 이 통신 모듈과 

전원을 연결하는데 사용됩니다.  이 통신 모듈은 연결 시 작동합니다. 다음 LED 표시 장을 

참조하십시오.  
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B.10.1.5 LED 표시 

1. SP: 녹색 LED는 정상 상태, 적색 LED 비 정상 상태 표시.  

2. 모듈: 녹색 LED 깜빡임은 I/O 데이터 전송 없음, 녹색 LED 지속은 I/O 데이터 전송 이상 

없음을 표시.  

적색 LED 깜빡임이나 지속은 모듈 통신이 비정상임을 의미.  

3. 네트워크: 녹색 LED는 DeviceNet 통신이 정상, 적색 LED는 비정상 임을 의미. 

NOTE  

세부 사항은 사용자 매뉴얼 참조 -- Chapter 5 문제 해결. 

 

B.10.2 LonWorks 통신 모듈 (CME-LW01) 
B.10.2.1 소개 

장치 CME-LW01 는 Modbus 와 LonTalk 간의 통신 인터페이스로 사용됩니다.  CME-

LW01 은 먼저, LonWorks 네트워크에서 기능하도록, LonWorks 네트워크 도구를 통한 

설정이 필요합니다. CME-LW01 주소 설정은 필요 없습니다.  

이 매뉴얼은 LonWorks 네트워크를 통해 Delta VFD-E (VFD-E 의 펌웨어 버전은 하기 

표대로 CME-LW01 와 일치하여야 합니다. 와 통신하는데 사용되는 CME-LW01 의 

설치와 설정에 대한 안내를 제공합니다. Chapter 4 의 nvoDriveID 사용자 매뉴얼 참조 

바랍니다.  

 
Delta AC 드라이브 CME-LW01 

시리즈 펌웨어 버전 nvoDrive ID 
VFD-E Version 2.02 or higher 6 

 

B.10.2.2 크기 

57
.3

[2
.2

6]

72.2 [2.84]

59
.7

[2
.3

5]
9.

5
[0

.3
7]

3.5 [0.14]34.8 [1.37]

SP

CME-LW01
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B.10.2.3 사양 
전원:   16-30VDC, 750mW 

통신:   Modbus in ASCII 형식, protocol: 9600, 7, N, 2 

LonTalk:   FTT-10A 78 Kbps 의 자율 위상. 

LonTalk 터미널:  9 터미널, 전선 게이지: 28-12 AWG, 전선 길이: 7-8mm 

RS-485 포트:  8 핀 RJ-45 

 

B.10.2.4 배선 

SP

CME-LW01

Power LED SP LED

Service LED

Service Pin

1: Reserved  
2: EV     
3: GND 
4: SG-            

5: SG+  
6: Reserved 
7: Reserved  
8: Reserved

LonTalk

1 2 3 4

LonTalk
 

 
 LonTalk 시스템 터미널 정의 
터미널 심볼 기능 

1 꼬임있는 한쌍의 케이블이 LonTalk 
시스템에 연결. 터미널 1 과 2,  터미널 
3 과 4 는 각기 한 그룹으로 사용되어야 

합니다. 

2 
3 
4 

 

B.10.2.5 LED 표시 
CME-LW01 의 정면 패널에는 3 개 LED 가 있습니다. 통신이 정상일 때, 전원 LED, SP 

LED 는 녹색이며 (적색 LED 는 통신 이상 의미) 서비스 LED 는 꺼져 있습니다. LED 

표시가 이와 같지 않다면, 사용자 매뉴얼을 참조 바랍니다.  
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B.10.3 Profibus 통신 모듈 (CME-PD01) 
B.10.3.1 패널 모습 

1: Reserved  
2: EV     

5: SG+  
6: Reserved 
7: Reserved  
8: Reserved

3: GND 
4: SG-            

Profibus-DP
Interface (DB9)

RS-485 (RJ45)

ADDH ADDL
SPNET

CME-PB01

SP LEDNET LEDAddress Switches

 

1. SP LED: VFD-E과 CME-PD01 간의 연결 상태 표시. 

2. NET LED: CME-PD01과 PROFIBUS-DP간의 연결 상태 표시. 

3. 주소 전환: CME-PD01의 주소를 PROFIBUS- DP 네트워크에 설정. 

4. RS-485 인터페이스 (RJ45): VFD-E에 연결하고, CME-PD01에 전원 공급. 

5. PROFIBUS-DP 인터페이스 (DB9): PROFIBUS-DP 네트워크에 연결하는 9핀 커넥터. 

6. 확장 소켓: PROFIBUS-DP 네트워크에 연결하는 4핀 소켓 
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B.10.3.1 크기 

57
.3

[2
.2

6]

59
.7

[2
.3

5]
3.

6
[0

.1
4]

72.2 [2.84]

34.8 [1.37]

ADDH ADDL
SPNET

CME-PB01

UNIT: mm(inch) 
 

B.10.3.2 VFD-E 파라미터 설정 
 VFD-E 
Baud Rate 9600 Pr.09.01=1
RTU 8, N, 2 Pr.09.03=3 
주파수 소스 Pr.02.00=4 
명령 소스 Pr.02.01=3 

B.10.3.3 파워 서플라이 
CME-PB01 는 VFD-E 로부터 전원을 공급받습니다. CME-PB01 과 동봉된 8 pins RJ-45 

케이블을 사용하여 VFD-E 를 CME-PB01 에 연결하십시오. 연결이 완료되면, VFD-E 에 

전원 부가 시 항상 CME-PB01 에도 전원이 공급됩니다.  

 

B.10.3.4 PROFIBUS 주소 

 
CME-PB01 의 두 개의 로터리 스위치를 사용하여 PROFIBUS 주소를 선택할 수 

있습니다. 2 개 주소 스위치를 통해 ADDH 및 ADDL 간에 HEX 형식으로 설정할 수 

있습니다. ADDH 는 상부 4 bits, ADDL 는 하부 4 bits 로 PROFIBUS 주소를 설정합니다.  

 

주소 의미 

1..0x7D PROFIBUS 주소 유효 
0 or 0x7E..0xFE PROFIBUS 주소 무효 
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B.11 DIN 레일 

B.11.1 MKE-DRA 

            
 

B.11.2 MKE-DRB 
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B.11.3 MKE-EP 
케이블 보호를 위한 EMC 접지 플레이트  

     
 

C CLAMP TWO HOLE STRAP 
1 

TWO HOLE STRAP 
2 
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부록 C 올바른 AC 모터 드라이브 선택법 

용도에 맞는 올바른 AC 모터 드라이브의 선택은 매우 중요하며 AC 모터 드라이브의 수명과 성능에 

매우 큰 영향을 끼칩니다. AC 모터 드라이브의 용량이 너무 크다면, 모터 보호가 완벽하지 못하여 

손상을 야기할 수 있습니다. AC 모터 드라이브의 용량이 너무 작으면, 필요 성능을 내지 못하고 

과부하로 인한 AC 모터 드라이브의 손상이 발생할 수 있습니다.  

 

그런데, 간단히 모터 용량에 맞추어 AC 모터 드라이브의 선택하는 것으로는, 사용 요건에 완전히 

부합하지는 못합니다. 따라서, 디자이너는 부하 타입, 부하 속도, 부하 특성, 운전 방식, 정격 출력, 

정격 속도, 전원 및 부하 용량의 변화 등의 모든 조건을 고려하여야 합니다. 다음의 표는 사용 요건에 

맞추어 고려되어야 할 요소를 보여줍니다.  

 

항목 

관련 사양 

속도 엔 회전 

특성 시간 등급 과 부하 

용량 시작 회전

부하 타입 

마찰 부하 및 무게 부하 
액성 (점성) 부하 
관성 부하 
전원 전송 시 부하 

●   ● 

부하 속도 및 

회전 특성 

항 회전 
항 출력 
회전 감소 
출력 감소 

● ●   

부하 특성 

항(동일 유지) 부하 
쇼크성 부하 
반복 부하 
높은 시작 회전 
낮은 시작 회전 

● ● ● ● 

연속 운전, 단기 운전 
중속/저속 장기 운전  ● ●  

최대 출력 전류 (순간) 
항 출력 전류 (연속) 

●  ●  

최대 주파수, 기본 주파수 ●    
전원 공급 변압기 용량 혹은 임피던트 % 
전압 변동 및 불균형 
상 수량, 단상 보호 
주파수 

  ● ● 

기구 마찰, 배선 내 손실   ● ● 

Duty(기기 효율) 사이클 변형  ●   
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C.1 용량 공식 

1. AC 모터 드라이브가 1 개 모터 운전 시 

시작 용량은 1.5x AC 모터 드라이브 정격 용량 보다 작아야 합니다.  

시작 용량은, 

)(_____5.1
375cos973

2

kVAdrivemotorACofcapacitythe
t
NGDTNk

A
L ×≤⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
×+

××
×

ϕη
 

 

2. AC 모터 드라이브가 1 개 이상의 모터 운전 시 
2.1 시작 용량은 AC 모터 드라이브 정격 용량보다 작아야 합니다.  

 가속 시간 ≦60 초 

시작 용량은 

( )[ ] ( ) )(_____5.11
cos

111 kVAdrivemotorACofcapacitythek
n
nPknnNk

sCss
T

s
T ×≤+=+

×
×

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

−−
ϕη

 
 가속 시간 ≧60 초 

시작 용량은 

( )[ ] ( ) )(_____1
cos

111 kVAdrivemotorACofcapacitythek
n
nPknnNk

sCss
T

s
T ≤+=+

×
×

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

−−
ϕη

2.2 전류는 AC 모터 드라이브의 정격 전류(A)보다 작아야 합니다.  

 가속 시간 ≦60 초 

)(______5.111 AdrivemotorACofcurrentratedthekn
nIn SM

T

S
T ×≤++ ⎥

⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
⎟
⎠
⎞⎜

⎝
⎛ −  

 가속 시간 ≧60 초 

)(______11 AdrivemotorACofcurrentratedthekn
nIn SM

T

S
T ≤++ ⎥

⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
⎟
⎠
⎞⎜

⎝
⎛ −   
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2.3 연속 운전 시 

 부하 용량의 요구량은은 AC 모터 드라이브의 용량(kVA)보다 작아야 합니다.  

부하 용량 요구량은 

)(_____
cos

kVAdrivemotorACofcapacitythePk M
≤

×
×

ϕη
  

 모터 용량은 AC 모터 드라이브 용량보다 작아야 합니다.  

)(_____103 3 kVAdrivemotorACofcapacitytheIVk MM ≤×××× −  

 전류는 AC 모터 드라이브의 정격 전류 (A)보다 작아야 합니다. 

)(______ AdrivemotorACofcurrentratedtheIk M ≤×  

심볼 설명 
MP  : 부하에 대한 모터 샤프트 출력 (kW) 

η : 모터 효율 (일반, 약 0.85) 
ϕcos  : 모터 전원 요소 (일반, 약 0.75) 

MV  : 모터 정격 전압 (V) 
MI  : 모터 정격 전류 (A), 상용 전원 

k  : 전류 외곡 인수에 대한 보정 인수 (1.05-1.1, PWM 방식에 따름) 
1CP  : 연속 모터 용량 (kVA) 

Sk  : 모터 시작 전류/정격 전류  
Tn  : 병렬 연결 모터 수량 

Sn  : 동시 시작 모터 수량 
2GD  : 모터 샤프트로 반환되는 총 관성 (GD2) 계산 (kg m2) 

LT  : 부하 회전 
At  : 모터 가속 시간 

N : 모터 속도 
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C.2 일반적 주의 사항 

선택 노트 

A. AC 모터 드라이브가 고 용량 전원 변압기 (600kVA 이상)에 직접 연결되거나 상 리드 

캐패시터가 전환되었을 때, 전원 입력 회로에 전류 초과 튐이 발생하여 정류기가 손상될 

수 있습니다. 이를 방지하기 위해, AC 입력 리액터 (옵션)을 AC 모터 드라이브 입력 앞에 

설치하여 전류를 낮추고 입력 전원 효율을 높일 수 있습니다.  

B. 특수 모터가 사용되거나 1 개 이상의 모터가 단상 AC 모터 드라이브로 병렬 운전 될 시, 

AC 모터 드라이브 전류 ≥1.25x(모터 정격 전류 합계)로 선택하십시오. 

C. 모터의 시작 및 가/감속 특성은 AC 모터 드라이브의 정격 전류와 과부하 보호에 의해 

제한 받습니다. 모터를 D.O.L. (온 라인 직접, Direct On-Line)로 운전하는 것에 비교하면, 

AC 모터 드라이브의 낮은 시작 회전 출력이 예상됩니다. 높은 시작 회전이 필요하다면 

(엘리베이터, 믹서, 공구 등의 경우) 고 용량의 AC 모터 드라이브를 사용하거나 모터와 

AC 모터 드라이브의 용량을 같이 증가시킵니다.  

D. 드라이브에 에러가 발생하면, 보호 회로가 작동하여 AC 모터 드라이브를 끄고 모터는 

coast to stop(출력 정지 후 자율회전하다 자연 정지)합니다. 비상 정지 경우, 모터를 

빠르게 정지시키기 위해서는 외장 기구 브레이크가 필요합니다.  

 

파라미터 설정 노트 

A. AC 모터 드라이브는 최대 400Hz (몇 모델에서는 이보다 적음)의 출력 주파수로 운전 

가능합니다.  설정 에러로 인해 치명적인 위험이 발생할 수 있습니다. 안전을 위해, 상한 

주파수 기능이 매우 권장됩니다.  

B. 높은 DC 브레이킹 운전 전압과 긴 운전 시간 (저 주파수 사용된)은 모터 과열을 야기할 

수 있습니다. 이 경우, 강제 외부 냉각이 권장됩니다.  

C. 모터 가/감속 시간은 모터 회전력, 회전력 부하, 관성 부하에 의해 결정됩니다. 

D. Stall(속도 상실) 방지 기능이 활성화 되면, AC 모터 드라이브를 위해 가/감속 시간이 일정 

시간 연장됩니다. 모터 가속 시 일정 시간의 높은 관성 부하가 필요한데 AC 모터 

드라이브 요구 시간으로는 처리가 불가한 경우, 모델에 맞추어, 외부 브레이크 저항 

이나/더불어 브레이크 장치를 사용하거나(감속 시간을 단축하는 기능만을 갖춤), 모터와 

AC 모터 드라이브의 용량을 늘이십시오.  
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C.3 적합한 모터 선택법 

기본 모터 
AC 모터 드라이브로 기본 3 상 인덕션 모터를 운전 시, 다음의 주의 사항을 따르십시오.: 

A. 인버터 duty(효율) 모터에 비해 모터 손실이 큽니다.  

B. 저속 장기간 운전을 피하십시오. 이 경우, 모터 팬의 제한된 공기 유입으로 인해 모터 

온도가 모터 규정 온도 이상으로 상승할 수 있습니다. 외부 모터 강제 냉각이 필요합니다.  

C. 기본 모터가 저속 장기 운전 시, 출력 부하가 줄어듭니다.  

D. 기본 모터의 부하 허용치는 다음과 같습니다.: 
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E. 저속에서 100% 연속 회전이 필요하면, 특수 인버터 duty 모터의 사용이 필요합니다. 

F. 운전 속도가 기본 모터 정격 속도(60Hz)를 넘어선다면 모터 동적 균형과토크 내구력에 

대한 고려가 필요합니다.  

G. 상용 전원 공급가 아닌 AC 모터 드라이브로 모터 구동 시 모터 회전 특성이 변화합니다. 

연결된 장비의 회전 부하 특성을 점검하십시오.  

H. 높은 캐리어 주파수 PWM 이 VFD 시리즈를 조절하므로, 다음의 모터 진동 문제에 

주의를 기울여야 합니다.: 
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 기구 공명 진동: 진동 방지 (damping) 고무가 다양한 속도로 운전되는 장치 설치 시 

적용되어야 합니다.  

 모터 불안정: 50 ~ 60 Hz 및 그 이상의 주파수 운전 시 특별한 주의가 요구됩니다.  

 공명을 피하려면, Skip 주파수를 사용하십시오.  

I. 모터 속도가 50 or 60Hz 를 초과 시 모터 팬의 소음이 심해집니다.  

 

특수 모터: 

A. Pole-전환 (Dahlander) 모터: 

기본 모터와는 정격 전류가 다릅니다. 운전 전에 확인하여 AC 모터 드라이브의 용량을 

주의하여 선택하십시오. pole 번호 변경 시 모터 정지가 필요합니다. 운전 중 과 전류가 

발생하거나 재생 전압이 너무 높다면, 모터를 자율 회전(출력 없이)하여 정지하도록 

하십시오. (coast). 

B. 수중 모터: 

기본 모터 대비 높은 정격 전류를 가집니다. 운전 전에 확인하여 AC 모터 드라이브의 

용량을 주의하여 선택하십시오. AC 모터 드라이브와 모터 간의 긴 케이블이 길면, 모터 

가용 회전이 감소됩니다.  

C. 폭발 내성(Ex) 모터: 

안전한 장소에 설치되어야 하며 배선은 (Ex) 요건에 부합하여야 합니다. Delta AC 모터 

드라이브는 특수한 주의가 요구되는 (Ex) 영역에는 적합하지 않습니다.  

D. 기어 감속 모터: 

감속 기어 박스의 오일 주유 방법과 연속 운전 시 속도 범위는 브랜드마다 각기 다릅니다. 

장기간 저속이나 고속 운전 시 요구되는 오일 주유 방법은 중요하게 고려되어야 합니다.  

E. 동기화 모터: 

기본 모터에 비해 정격 전류와 시작 전류가 높습니다. 운전 전에 확인하여 AC 모터 

드라이브의 용량을 주의하여 선택하십시오. AC 모터 드라이브가 1 개 이상의 모터를 

운전 시, 시작 및 모터 변경 시 주의를 기하여 주십시오.  
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전원 전송 메커니즘 

기어 감속 모터, 기어박스, 벨트와 체인 등을 저속 장기 운전 시는 잔여 윤활유에 주의를 

기울이십시오. 50/60Hz 나 그 이상의 고속 시, 수명 저하와 소음, 진동이 발생합니다.  

 

모터 회전력 
AC 모터 드라이브로 운전되는 모터의 회전 특성은 상용 주 전원에 의한 것과 다릅니다. 

아래에서 기본 모터의 회전-속도 특성을 확인하십시오. (4-pole, 15kW):  

  

AC 모터 드라이브 모터 
180
155
140

100
80

55
38

0320 60 120

60 seconds

Base freq.: 60Hz
V/F for 220V/60Hz

180
155

100

55
38

0320 60 120

to
rq

ue
 (%

)

Frequency (Hz) Frequency (Hz)

60 seconds60 seconds

to
rq

ue
 (%

)

Base freq.: 60Hz
V/F for 220V/60Hz

130
140

100
85

45
35

0320 50 120

180
150

100

45
35

0 50 120

68 80

to
rq

ue
 (%

)

to
rq

ue
 ( %

)

60 seconds 60 seconds

Frequency (Hz)Frequency (Hz)
3 20

Base freq.: 50Hz
V/F for 220V/50Hz

Base freq.: 50Hz
V/F for 220V/50Hz  

 





 

Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 B-1 

부록 D PLC 기능 사용법 

D.1 PLC 실행 단계 

다음의 5 단계를 따라 PLC 기능을 운용하십시오.  

1. PLC2 모드로 전환하여 프로그램 다운로드/업로드:  

A. “PLC0”페이지로 가서 MODE 키를 누룹니다.  

B. “UP” 키를 눌러 “PLC2”로 전환하고, 확정 후 “ENTER” 키를 누룹니다.  

C. 성공하면, “END”가 표시되고 1~2 초 뒤 “PLC2”로 되돌아 갑니다.  

NOTE  

프로그램을 VFD-E 에 다운로드하기 전에 나타나는 PLod, PLSv, PldA 같은 PLC 경고는 무시해도 

됩니다.  

Disable Run PLC  Read/write 
PLC program
into AC drives 

2. 연결: AC 모터 드라이브의 RJ-45 를 RS485-to-RS232 컨버터를 통해 컴퓨터에 연결합니다.  

RS485

 
3. PLC 프로그램을 AC 드라이브로 다운로드 합니다. : DELTA 웹사이트 

http://www.delta.com.tw/product/em/plc/plc_software.asp 의 D.2 ~ D.7 의 프로그램 

쓰기와 에디터 (WPLSoft V2.09) 다운로드 참조 바랍니다.  
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4. 프로그램을 실행합니다. AC 모터 드라이브가 꺼진 상태라 하더라도 PLC 상태는 항상 

PLC2 여야 합니다. PLC 작동에는 다음의 3 가지 방법이 있습니다.: 

A. “PLC1” 페이지: PLC 프로그램 실행. 

B. “PLC2” 페이지: WPL 소프트웨어를 사용하여 PLC 프로그램 실행/중단. 

C. 다 기능 입력 터미널(MI3 to MI9)을 23 (RUN/STOP PLC)으로 설정하면, 터미널이 

ON 일 시 PLC 프로그램을 실행하며 “PLC1”를 표시합니다. 터미널이 OFF 되면, PLC 

“PLC0”이 표시되고 PLC 프로그램을 중단합니다.  

NOTE  

외장 터미널이 23으로 설정되었고 터미널이 ON이면, 키패드를 사용한 PLC 모드를 변경이 

불가합니다. 더 나아가, PLC2에서는 외부 터미널을 통한 PLC 프로그램 실행이 불가합니다.  

NOTE  

전원 종료 후 다시 켜면, PLC 상태는 “PLC1”가 됩니다. 
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5. “PLC2” 모드 시, 다른 사람이 PLC 프로그램을 수정하는 것을 방지하려면 작업 종료 후 

“PLC1”으로 변경하는 것을 잊지 말아야 합니다. 

NOTE  

입력/출력 터미널 (MI1~MI9, 릴레이1~릴레이 4, MO1~MO4)이 PLC 프로그램에 사용된다면, 해당 

터미널의 다른 장소에의 사용이 불가합니다. 예를 들어, PLC 프로그램의 Y0 이 활성화 되면, 해당 

출력 터미널 릴레이 (RA/RB/RC)가 사용됩니다. 이 순간, 파라미터 03.00 설정은 무효화됩니다. 해당 

터미널이 PLC에서 사용되고 있는 것이 이유입니다.  

NOTE  

M1~M16의 PLC 해당 입력 포인트는 X0 ~ X5입니다. 확장 카드가 추가되면, 확장 입력 포인트는 

X06부터 시작되며, 입력 포인트는 Y2부터 시작됩니다. 

D.2 PLC 리미트 

1. PLC 의 프로토콜은 7,E,1 입니다. 

2. 프로그램 업로드/다운로드 전에 AC 드라이브와 PLC 가 정지되었음을 확인합니다.  

3. 명령 WPR 과 FREQ 에서 우선권은  FREQ > WPR 입니다. 

4. P 00.04 을 2 로 설정하면, PLC 등록 D1043 의 값이 표시됩니다. . 

5. 0 ~ 999 표시: 
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6. 1000 ~ 9999 표시: 처음 3 자리수만 표시됩니다. 우 하단의 LED 는 표시 값의 10 배를 

가르킵니다. 예를 들어, 다음 그림에서의 실제 값은 100X10=1000 입니다. 

 
7. 10000~65535 표시: 처음 3 개 자리수만 표시됩니다. 우하단 LED 와 중간과 최 우측 번호 

사이의 소수점은 표시 값의 100 배를 가르킵니다. 예를 들어, 다음 그림에서의 실제 값은 

100X100=10000 입니다. 

 

D.3 Ladder Diagram 의 편집 설명 

Ladder diagram 은 자동 컨트롤에 적용 되는 도표 언어로서, 전기 조절 회로 심볼로 구성되어 

있습니다. PLC 순서는 래더 다이아그램 편집기로 래더 다이아그램을 편집함으로서 완성됩니다. 

도표로 표시되는 컨트롤 흐름은 이해가 쉬우며 전기 컨트롤 회로 기술자에 의해 용인되는 것입니다. 

래더 다이아그램 상의 여러 기본 심볼과 동작은 버튼, 스위치, 릴레이, 타이머, 카운터 등의 전통적인 

자동 전원 패널을 가진 기구 및 전자 장치와 동일합니다.  

PLC 내부 장치의 종류와 수량은 브랜드마다 다릅니다. 내부 장치의 이름이 전통적 전기 컨트롤 

회로와 동일하게 릴레이, 코일 콘택드 등이라 하더라도, 실제 부품이 그 안에 있는 것은 아닙니다. 

PLC 에서, 이 것들은 내부 메모리의 기본 유닛일 뿐입니다. 이 것의 bit 가 1 이라면, 코일이 ON 인 

것을 의미하며, 0 이라면 코일이 off 임을 뜻합니다. 컨택트 사용 시 (일반적으로 Open, NO 또는 

contact a)해당 bit 의 관련 값을 읽을 수 있습니다. 반면에 컨택트 (Normally Close, NC or contact b) 

사용 시는 해당 bit 갑의 관련 값의 반대 값을 읽어야 합니다. 많은 릴레이는 8 비트로 구성된 byte 같은 

많은 bit 를 필요로 합니다. 2 바이트는 한 문자를 구성합니다. 2 문자는 이중 문자를 구성합니다. 

추가/추출이나 shift(이동) 같은 계산에 다수의 릴레이를 사용 시 바이트, 문자 또는 이중 문자의 

사용이 가능합니다. 더 나아가, 2 개 장치, 타이머나 카운터, PLC 상에서 2 개 코일 뿐 아니라 카운팅 

시간과 시간 값을 가지는 것이 가능합니다.  

결론적으로, 각 내부 저장 유닛은 고정 저장 유닛을 점유합니다. 이 장치들을 사용할 때 해단 내용은 

비트, 바이트 또는 문자로 읽힙니다.  
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PLC 내부 장치의 기본 소개: 
입력 릴레이 입력 릴레이는 외부 입력 포인트(외부 입력 스위치에 연결하여 외부 입력 신호를 

받는 터미널)에 대응하는 내장 메모리의 기본 저장소입니다. 외부로부터의 입력 

신호는 이 것을 0 이나 1 로 표시할 것을 결정합니다. WPLSoft 를 통하여 

프로그램을 디자인하거나 강제로 on/off 하여 입력 릴레이의 상태를 바꾸는 것은 

불가합니다. 컨택트 (contact a, b)는 무제한적으로 사용 가능합니다. 입력 신호가 

없다면, 해당 입력 릴레이는 비워지고 다른 기능을 위해 사용은 불가합니다. 

 장치 표시 방법: X0, X1,…X7, X10, X11,…. 장치의 심볼은 X 이며 

숫자는 8 진수입니다. 
출력 릴레이 출력 릴레이는 외부 출력 포인트(외부 로드에 연결하기 위해 사용)에 대응하는 

내부 메모리 기본 저장 장치입니다. 입력 릴레이 컨택트, 다른 내부 장치의 

컨택트에 의해 구동 가능합니다. 외부 부하와 연결하기 위해 일반 오픈 컨택트를 

사용하며 다른 컨택트가 입력 컨택트로 무제한적으로 사용될 수 있습니다. 지정 

출력 릴레이를 가지지 않으며, 필요하다면, 내부 릴레이로 사용 가능합니다. 

 장치 표시: Y0, Y1,…Y7, Y10, Y11,…. . 장치의 심볼은 Y 이며 숫자는 

8 진수입니다.  
내부 릴레이 내부 릴레이는 외부와 직접 연결되지 않습니다. 이 것은 PLC 의 부가 

릴레이입니다. 기능은 전기 컨트롤 회로의 부가 릴레이와 동일합니다. 각각의 

부가 릴레이는 지정 기본 유닛을 가지고 있습니다. 입력 릴레이의 컨택트, 출력 

릴레이 또는 내부 장치에 의해 구동이 가능합니다. 컨택트는 무제한으로 사용 

가능합니다. 내부 부가 릴레이는 직접 출력이 불가하며 출력 포인트에 의해 

출력되어야 합니다.  

 장치 표시: M0, M1,…, M4, M5. 장치 심볼은 M 이며 숫자는 십진 

시스템입니다.  
타이머 타이머는 시간을 조절하기 위해 사용됩니다. 코일, 컨텍트 및 타이머 저장이 

있습니다. 코일 ON 시, 지정 시간에 도달하면 컨텍트가 작동합니다. (컨택트 a 는 
close, 컨택트 b 는 open) 타이머 값은 설정에 의하며 각 타이머는 자제 일반 

기간을 가집니다. 코일이 OFF 되면, 컨택트는 작동하지 않고 (컨택트 a 는 open 
컨택트 b 는 close) 타이머는 0 으로 설정됩니다.  

 장치 표시: T0, T1,…,T255. 장치 심볼은 T 이며 숫자는 십진 시스템을 

따릅니다. 숫자 영역의 차이는 다른 기간에 해당됩니다.  
카운터 카운터는 세기 사용됩니다. 카운터 사용 이전에 카운터 설정이 필요합니다. (i.e. 

카운터 펄스). 카운터에는 카운터 코일, 컨택트 및 저장 유닛이 있습니다. 코일이 

OFF 에서 ON 되면, 카운터에 펄스가 입력되었고 카운터에 1 이 늘어나야 됨을 

뜻합니다. 16-bit, 32-bit 및 고속 카운터가 사용 가능합니다.  

 장치 표시: C0, C1,…,C255. 장치의 심볼은 C 이며 숫자는 십진수입니다. 

데이터 등록 각각의 명령, 타이머 값 및 카운터 값 조절 시 PLC 는 데이터를 처리하고 

작동해야 합니다. 데이터 등록은 데이터나 파라미터를 저장하기 위해 사용됩니다. 

16 비트 바이너리 숫자(예: 문자) 각 레지스터에 저장합니다. 이중 문자 저장을 

위해서는 2 개의 연속 문자 데이터 레지스터를 사용합니다.  

 장치 표시: D0, D1,…,D9,999. 장치 심볼은 D 이고 숫자는 

10 진수입니다.  
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래더 다이아그램의 구조와 설명: 

Ladder Diagram 구조 설명 명령 장치 

 
일반 open, contact a  LD X, Y, M, T, C

 
일반 closed, contact b  LDI X, Y, M, T, C

 
직렬 일반 open AND X, Y, M, T, C

 
병렬 일반 y open OR X, Y, M, T, C

 

병렬 일반 normally closed ORI X, Y, M, T, C

 
에지 상승 trigger switch  LDP X, Y, M, T, C

 에지 하강 trigger switch  LDF X, Y, M, T, C

 
직렬 에지 상승 trigger  ANDP X, Y, M, T, C

 
직렬 에지 하강 trigger ANDF X, Y, M, T, C

병렬 에지 상승 trigger ORP X, Y, M, T, C

병렬 에지 하강 trigger ORF X, Y, M, T, C

직렬 Block  ANB 
없음 

 

병렬 Block  ORB 
없음 

 

다중 출력  
MPS 
MRD 
MPP 

없음 

 
코일 드라이브 출력 명령  OUT Y, M, S 
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Ladder Diagram 구조 설명 명령 장치 

 
기본 명령, 응용 명령  적용 명령 기본 명령과 

적용 명령 참조

 역 로직  INV 없음 

D.4 PLC Ladder Diagram 편집 

프로그램은 좌측 파워 라인에서 우측 파워 라인으로 편집합니다. (우측 WPLSoft 편집 시는 

빠집니다.) 한 줄 편집 후, 다음 줄을 편집합니다. 한 줄의 최대 컨택트는 11 개입니다. 11 개 이상의 

컨택트가 필요하면, 연결되는 새 줄에서 입력 장치를 추가하면 됩니다. 연결 연속 번호는 자동적으로 

만들어지고 같은 입력 포인트의 반복 사용이 가능합니다. 도면은 다음과 같습니다. 
X0 X1 X2 X3 X4 X5

Y0
X11 X12 X13

X6 X7 X10 C0 C1
00000

00000

Row Number  
ladder diagram 은 좌 상에서 우 하 코너를 스캔하면서 작동됩니다. 코일 작동 프레임 및 적용 명령을 

포함하는 출력 처리는 래더 다이아그램의 최 우측편에서 행해집니다.  

다음 다이아그램 예에서; 순서를 단계별로 분석합니다. 우측의 번호는 해설 순서입니다. 

X0 X1 Y1 X4

M0

X3 M1

T0 M3

Y1

TMR T0 K10

 
명령 순서 설명: 

1 LD X0 
2 OR M0 
3 AND X1
4 LD X3 
 AND M1 
 ORB 
5 LD Y1 
 AND X4
6 LD T0 
 AND M3 
 ORB  
7 ANB  
8 OUT Y1 
 TMR T0   K10 
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ladder diagram 기본 구조 설명  

1. LD (LDI) 명령: 블록 시작에 LD 나 LDI 명령 부여. 

AND Block OR Block

LD command LD command

 
LDP 와 LDF 명령의 구조는 LD 명령과 유사합니다. 차이는 명령 LDP 와 LDF 는 컨택트가 ON 일시 

다음처럼 에지-상승 또는 에지-하강 작동을 한다는 것입니다.  

X0

OFF ON OFF
Time

Falling-edge
X0

OFF ON OFF
Time

Rising-edge

 
 

2. AND (ANI) 명령: 단일 장치가 장치나 블록에 연속하여 연결됨.  
AND command AND command

 
ANDP 와 ANDF 의 구조는 동일하나 작동은 상승-에지 혹은 하강-에지로 다릅니다.  

3. OR (ORI) 명령: 장치나 블력에 연결된 단일 장치. 

OR command OR command OR command  
 

ORP 와 ORF 의 구조는 동일하나 작동은 상승-에지 나 하강-에지로 다릅니다.  

4. ANB 명령 d: 장치나 블록에 연속적으로 연결된 블록. 
ANB command

 
5. ORB 명령: 장치나 블록에 병렬 연결된 블록. 
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ORB command

 
ANB 나 ORB 운전시 몇 개의 블록이 있다면, 블록이나 네트워크로서 상에서 하, 좌에서 우로 묶여 

있습니다.  

6. MPS, MRD, MPP 명령: 다중 출력의 방사(분기)성 메모리. 다양한 많은 수의 출력을 만들 

수 있습니다.  
7. MPS 명령이 분기점의 시작입니다. 분기점은 병렬과 수직 라인의 접점을 의미합니다. 

동일 수직 라인에서 컨텍트 메모리 명령을 가질 지 아니면 컨텍트 상태와 상관 없이 할 

것인지 결정을 해야 합니다. 기본적으로, 각 컨텍트는 메모리 명령을 보유해야 하나 레더 

다이아그램 변환 시 일부는 PLC 운전 편의와 용량 제한 때문에 제외되게 됩니다. MPS 

명령은 8 개의 연속 회수로 사용될 수 있으며, 심볼 “┬”로서 해당 명령어의 확인이 

가능합니다. 

8. MRD 명령은 분기점 메모리를 읽는데 사용됩니다. 논리 상태가 동일 수평 라인 상에 

있으므로, 오리지널 컨택트의 상태를 읽어 다른 래더 다이아그램의 분석을 유지하는 것이 

필요합니다. 이 MRD 명령은  “├” 심볼로 확인 가능합니다. 

9. MPP 명령은 탑 레벨의 시작 상태와 Stack(일시 기억 장치)에서 나온 것을 읽는데 

사용됩니다.  이 것이 수평 라인의 마지막 항목이기 때문에, 해당 수평 라인의 종료를 

의미합니다.  

심볼 “└”로 이 명령을 확인할 수 있습니다.. 

기본적으로, 해석에 상기 방법을 사용하는 것이 

좋으나, 오른쪽 그림처럼 가끔 컴파일러가 동일 

출력을 빼먹을 수 있습니다.  

MPS

MRD

MPP
MPP

MPS

D.5 기본 프로그램 디자인 예 

 시작, 정지 및 Latching(걸어 잠그기) 

동일 경우, 시작과 종료 시순간 닫기 버튼과 순간 열기 버튼이 요구됩니다. 따라서, 동작을 

유지하기 위해서는, 잠그기 회로 디자인이 필요합니다. 다음처럼 몇 가지 잠금 회로가 

있습니다.: 

Example 1: 정지 우선 잠금 회로 
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정상 열기 컨택트 시작 X1=On, 정지 정상 컨택트 

X2＝Off, 그리고 Y1=On 가 동시 설정 되었을 시, 

X2=On 이면, 코일 Y1 은 작동을 중단합니다. 

이렇기에 이 것을 정지 우선으로 부릅니다.  

X2
Y1

X1

Y1

 

Example 2: 시작 우선 잠금 회로 
정상 열기 컨택트 시작 X1=On, 정지 정상 컨택트 

X2＝Off 이고 Y1=On (코일 Y1 은 활성화되고 잠김)이 

동시에 유효하면, X2=On 이면, 코일 Y1 은 잠긴 

컨텍트에 의해 활성화 됩니다. 이래서, 이 것을 시작 

우선으로 부릅니다.  

X2
Y1

X1

Y1

Example 3 SET 과 RST 명령 잠금 회로 
오른쪽 그림은 RST 와 SET 명령으로 만들어짐 잠금 

회로입니다.  

RST 명령이 SET 명령 뒤로 올 때 정지하는 것이 최 

우선입니다. PLC 프로그램을 상에서 하로 실행 시, 

코일 Y1 은 ON 되고, X1 과 X2 가 동시 작동할 때 코일 

Y1 은 OFF 됩니다. 이래서, 정지 우선이라 불립니다.  

SET 명령이 RST 명령 뒤로 올 때 시작을 최우선으로 

합니다. X1 와 X2 가 동시에 작동 시, Y1 이 ON 되기에 

시작 우선으로 불립니다.  

SET Y1

RST Y1

X1

X2

Top priority of stop

SET

Y1RST

Y1

X2

X1

Top priority of start

 일반 컨트롤 회로 

Example 4: 조건 컨트롤 
X3

Y1
X1

Y1

X4
Y2

X2

Y2

Y1

 

X1

X3

X2

X4

Y1

Y2
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X1 과 X3 은 Y1 을 별도로 시작/정지 할 수 있고, X2 와 X4 는 Y2 를 별도로 시작/정지할 수 

있으며 모두 잠금 회로입니다. Y1 은 Y2 에 연속적으로 일반 열림 컨텍트 연결됨으로 해서 

Y2 가 AND 기능을 시행하도록 하는 요소입니다. 따라서, Y1 는 Y2 의 입력이고 Y2 역시 

Y1 의 입력입니다.  
 

Example 5: 인터록 컨트롤 
X3

Y1
X1

Y1

X4
Y2

X2

Y2

Y1

Y2
X1

X3

X2

X4

Y1

Y2
 

위는 인터록 조절의 그림입니다. Y1 과 Y2 는 시작 컨텍트 X1 과 2 에 따라 작동합니다. Y1 

과 Y2 는 동시에 작동하지 않습니다. 둘 중 하나가 작동 시 다른 하나는 작동하지 않습니다 

(이것을 인터록이라 부릅니다.) X1 과 X2 가 동시에 유효하다 하더라도, 래더 다이아그램의 

상에서 하 스캔 방식에 따라, Y1 과 Y2 는 동시에 작동하지 않습니다.  Y1 이 Y2 보다 

우선권을 가집니다.  
 
Example 6: 순차 컨트롤 

X3
Y1

X1

Y1

X4
Y2

X2

Y2

Y1

Y2
일반 닫힘 컨텍트 Y2 를 Y1 회로에 

추가하여 Y1 의 AND 기능 입력으로 

사용합니다. (좌측 그림 참조)  Y1 은 Y2 의 

입력이고 Y2 는 작동 후 Y1 을 

정지시킵니다. 이 방법으로, Y1 과 Y2 를 

연속적으로 실행할 수 있습니다.  

Example 7: Oscillating(고주파 교류) 회로 
Oscillating 회로 기간은 ΔT+ΔT 입니다. 

Y1
Y1

Y1

T T

상기 그립은 간단한 레더 단계 다이어그램을 보여줍니다. Y1 정상 닫기 컨택트를 스캔하면, Y1 

normally close contact 는 Y1 이 OFF 됨에 따라 닫힙니다. 다음 Y1 을 스캔하면 코일 Y1 이 ON 되고 
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1 을 출력합니다. 다음 스캔 시 일반 닫힘 컨택트 Y1 을 스캔하면, Y1 normally close contact 은 Y1 이 

ON 됨에 따라 열립니다. 마지막으로, 코일 Y1 이 OFF 됩니다. 연속 스캔의 결과로, 코일 Y 는 사이클 

타임 ΔT(On)+ΔT(Off)의 진동 펄스를 출력합니다. 
사이클 타임 ΔT(On)+ΔT(Off)의 진동 회로는: 

T0
X0

TMR

Y1

Y1

T0

Kn

 
Y1

T Tn

X0

상기는 타이머 T0 을 코일 Y1 이 ON 되도록 컨트롤 하는데 사용됩니다. Y1 ON 후, 다음 스캔 

때 타이머 T0 이 닫히고 Y1 을 출력합니다. oscillating 회로는 상기와 같습니다. (n 은 타이머 

설정이고 십진수입니다. T 는 타이머의 기본입니다. (시계 기간)) 
Example 8: 깜빡임 회로 

T2TMR Kn2

T1
X0

TMR

Y1

T2

T1

Kn1

X0 T1
Y1

Tn1

X0
Tn2*

*

상기 그림은 불 깜빡임이나 부저 알람 용도로 일반적으로 사용되는 oscillating 회로입니다. Y1 

코일의 On/OFF 시간을 조절하기 위하여 2 개의 타이머가 사용됩니다. n1 과 n2 가 T1 과 T2 의 

타이머 설정이면 T 는 타이머의 기본입니다. (시계 기간) 

Example 9: Triggered 회로 

Y1

M0
X0

Y1
Y1

M0

M0

X0

M0

Y1

T
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상기 그림에서, X0 의 상승-에지 미분 명령은 코일 M0 이 ΔT (스캔 시간)의 단일 펄스를 가지도록 

합니다. 이 스캔 시간 동안 Y1 은 ON 합니다. 다음 스캔 타임에서, 코일 M0 은 OFF 되고, 일반 닫힘 

M0 과 일반 닫힘 Y1 모두 닫혀집니다. 그러나 코일 Y1 은 계속 ON 유지되고 입력 X0 뒤에 상승-

에지가 오게 되면 코일 Y1 는 OFF 되고 코일 M0 은 스캔 타임을 위해 ON 됩니다. 시간 차트는 

상기와 같습니다. 이 회로는 대개 한 입력으로 두 개의 교차 작업을 합니다. 상기 타이밍에 따라: 

입력 X 은 기간 T 의 제곱 파장(square wave)이며, 출력 코일 Y1 은 기간 2T 의 제곱 파장입니다.

Example 10: 지연 (Delay) 회로 
T10

X0
TMR

Y1
T10

K1000

 
TB = 0.1 sec 

X0

Y1

100 seconds
입력 X0 ON 시, 출력 코일 Y1 은 해당 일반 닫힘 컨택트가 OFF 되어 T10 이 OFF 됨에 따라 동시에 

ON 됩니다. 출력 코일 Y1 은 입력 X0 이 OFF 되고 T10 이 ON 되면 100 초 대기 후 OFF 됩니다. 

(K1000*0.1 초 =100 초)  상기 타이밍 차트 참조 바랍니다. 

Example 11: 다음 예의 출력 지연 회로에서, 회로는 2 개의 타이머로 구성되어 있습니다. 입력 X0 이 

ON 또는 OFF 라도, 출력 Y4 는 지연됩니다. 

T5

T5

TMR

Y4
T6

X0
K50

Y4

T6
Y4

TMR
X0

K30

X0

T5

Y0

T6

     5 seconds

     3 seconds 
Example12: 확장 타이머 회로 

T12TMR Kn2

T11
X0

TMR

Y1

T11

Kn1

T12

 

이 회로에서, 입력 X0 에서의 통 지연 시간은 

닫히고 출력 Y1 은 ON= (n1+n2)* T 이 됩니다. T 는 

시계 기간입니다. (clock period).  
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X0

Y1

T11

T12

n1*

n2*

T

T

(n1+n2)* T

D.6 PLC 장치 

D.6.1 DVP-PLC 장치 번호 요약 

항목 사양 비고 

컨트롤 방법 저장 프로그램, 순환 스캔 

시스템  

I/O 처리 방법 Batch(묶음) 프로세싱 (END 
지시 실행됨) 

I/O refresh(재생) 지시 
가용 

실행 속도 기본 명령 (최소 0.24 us) 적용 명령 (10 ~ 수 백 
us) 

프로그램 언어 지시, Ladder Logic, SFC 단계 명령 포함 

프로그램 용량 350 단계 SRAM + 배터리 

명령 45 명령 
28 기본 명령 

17 적용 명령 

입력/출력 컨태트 입력(X): 6, 출력(Y): 2  

릴
레

이
 b

it 
모

드
 

X 외부 입력 릴레이 X0~X17, 16 포인트, 

8 진수 시스템 총 
32 

포인트

외부 입력 포인트 지정 

Y 외부 출력 릴레이 Y0~Y17, 16 포인트, 
9 진수 시스템 

외부 출력 포인트 에 

대응 

M 부가 
일반용 M0~M159, 160 

포인트  총 
192 

포인트

컨텍트는 프로그램 

상에서 On/Off 전환 가능
특수용 M1000~M1031, 32 

포인트 

T 타이

머 100ms 타이머 T0~T15, 16 포인트 
총 
16 

포인트

TMR 명령에 의해 

표시되는 타이머가 설정 

값에 도달하면, 같은 

번호를 가진 T 컨택트가 

On 됩니다. 
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항목 사양 비고 

C 카운터 

일반 16-bit 세기 C0~C7, 8 포인트 총 
8 points CNT 명령으로 표시되는 

카운터가 설정 값에 

도달하면, 같은 번호를 

가진 C 컨택트가 

On 됩니다. 

32-bit 
카운트 
up/down 
고속 

카운터 

단상 입력 
C235, 1 포인트 (PG 
카드와 같이 사용 

필요) 

총 
1 point단상 2 입력 

2 상 2 입력 

R
eg

is
te

r 
W

O
R

D
 d

at
a T 타이머 현재 값 T0~T15, 16 포인트 타이머 도달하면, 타이머

컨택트가 On. 

C 카운터 현재 값 C0~C8, 8-bit 카운터, 8 포인트 

C235, 32-bit 카운터, 1 포인트

타이머 도달하면, 타이머

컨택트가 On. 

D 데이터 등록 
일반용 D0~D29, 30 포인트 총 

75 
points

데이터 저장을 위한 

메모리 영역이 될 수 

있습니다. 특수용 D1000~D1044, 45 
포인트 

C
on

st
an

t K 십진수 K-32,768 ~ K32,767 (16-bit 작동) 

H 16 진수 H0000 ~ HFFFF (16-bit 작동) 

통신 포트 (읽기/쓰기 프로그램) RS485 (slave) 

아날로그 입력/출력 내장 2 아날로그 입력과 1 아날로그 출력 

기능 확장 모듈 (옵션) 디지털 입력/출력 카드 (A/D, D/A 카드) 

 

D.6.2 장치 참조표 
장치 X 
ID 0 1 2 3 4 5 6 7 10 11 12 13 14 15

AC 드라이브 터미널 MI1 MI2 MI3 MI4 MI5 MI6 -- -- -- -- -- -- -- --
릴레이 카드-2C 
(EME-DR2CA) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

릴레이 카드-3A 
(EME-R3AA) -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

3IN/3OUT 카드 
(EME-D33A) -- -- -- -- -- -- MI7 MI8 MI9 -- -- -- -- --

 
장치 Y 
ID 0 1 2 3 4 5 6 7 10 11 12 13 14 15

AC 드라이브 터미널 RY MO1 -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

릴레이 카드-2C 
(EME-DR2CA) -- -- RY2 RY3 -- -- -- -- -- -- -- -- -- --

릴레이 카드-3A 
(EME-R3AA) -- -- RY2 RY3 RY4 -- -- -- -- -- -- -- -- --
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3IN/3OUT 카드 
(EME-D33A) -- -- MO2 MO3 MO4 -- -- -- -- -- -- -- -- --

 

D.6.3 장치 기능 
 입력/출력 컨텍트의 기능 

입력 컨택트 X 의 기능: 입력 컨택트 X 가 입력 신호를 읽고 입력 장치로 연결하여 PLC 로 

입력합니다. 이 것은 프로그램 상의 A 또는 B 컨택트에 있어 무제한 적 횟수로 사용이 

가능합니다. 입력 컨택트 X 의 On/Off 는 입력 터미널 On/Off 로 전환 가능하나 주변 

장치(WPLSoft)를 통해서는 불가합니다..   

 
 출력 컨택트 Y의 기능 
출력 컨택트 Y 의 역할은 On/Off 신호를 보냄으로서 출력 컨택트 Y 에 연결된 부하를 

작동하는 것입니다. 출력 컨텍트에는 2 가지가 있습니다.: 하나는 릴레이이며 다른 하나는 

트렌지스터입니다. 프로그램 상에서 출력 컨텍트 Y 의 A 또는 B 컨택트의 사용은 횟수가 

제한되지 않습니다. 그러나, 출력 코일 Y 에는 번호가 있으며 프로그램에서 한번 사용할 

것을 권장합니다. 그러나, 출력 결과는 PLC 프로그램 출력 방법에 따라 최종 출력 Y 의 

회로에 따라 결정됩니다.  
 

X0

X10

Y0

Y0

1

2

Y0 is repeated

Y0 의 출력은 ○2 에 의해 결정됩니다., i.e. 

On/Off of X10 에 의해 결정. 

D.6.4 값, 항수 [K] / [H] 

항수 

K 10 진수 K-32,768 ~ K32,767 (16-bit 작동)  
K-2,147,483,648 ~ K2,147,483,647 (32-bit 작동)  

H 16 진수 H0 ~ HFFFF (16-bit 작동)  
H0 ~ HFFFFFFFF (32-bit 작동)  

DVP-PLC 에는 각기 다른 컨트롤 용도에 따라 5 가지 타입이 있습니다. 다음은 값 타입의 예입니다.  

1. 이진 수 (BIN)  

PLC 내부 작동과 저장에는 이진 시스템이 사용됩니다. 이진 시스템의 관련 정보는 다음과 같습니다.  
Bit  : Bit 는 이진 시스템의 기본 단위입니다. 상태는 1 or 0 입니다.  

Nibble  : b3~b0 와 같이 연속 4 bits 로 만들어집니다. 0~9 의 십진수나 0~F 의 16 진수를 

대표하도록 사용 가능합니다.  
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Byte  : 예를 들어 8 bits, b7~b0 처럼, 연속 2 nibbles 로 구성됩니다. 16 진수 시스템의 

00~FF 을 대표하도록 사용됩니다. 

Word  : 예를 들어 16 bits, b15~b0 처럼 속 2 bytes 로 구성됩니다. 16 진수 시스템의 
0000~FFFF 을 대표하도록 사용됩니다.  

이진 수로 된 bit, nibble, byte, word(문자) 및 double word(이중 문자) 간의 관계는 다음과 같습니다.  

NB0NB1NB2NB3NB4NB5NB6NB7

BY3 BY2 BY1 BY0

W1

DW

W0

Double Word

Word

Byte

Nibble

Bit
 

2. 8 진수 (OCT)  
DVP-PLC 사용 8 진수의 외부 입력과 외부 터미널 번호입니다. 

예:  

외부 입력: X0~X7, X10~X17…(장치 번호) 

외부 입력: Y0~Y7, Y10~Y17…(장치 번호) 

3. 10 진수 (DEC)  
DVP-PLC 시스템에서 사용되는 10 진수의 적합한 시간. 

 타이머 T나 카운터C의 설정 값이 되도록 합니다. 예: TMR C0 K50. (K 항수)  

 M, T, C  및 D의 장치 번호가 되도록 합니다. 예: M10, T30. (장치 번호) 

 적용 명령의 오퍼런드(피연산 함수, operand) 가 되도록 합니다. 예: MOV K123 D0. (K 

항수) 

4. BCD (이진 코드 십진수, BCD)  
십진 수를 단위 수 또는 4 비트로 표시하여 연속 16 비트가 10 진수 4 개 숫자를 대표하도록 합니다. 

BCD 코드는 DIP 스위치의 입력 값을 읽거나 출력 값이 7 분할 화면에 표시되도록 합니다.  

5. 16 진수 (HEX)  
DVP-PLC 시스템 사용에 적합한 16 진 수의 시간입니다.  

 적용 명렁에서 오퍼런드(피연산 함수, operand)가 됩니다. 예를 들어: MOV H1A2B D0. 

(항수 H) 

항수 K: 

PLC 에서, 항수가 10 진수를 의미하기 이전에 K 를 가집니다. 예를 들어 K100 은 십진 수 100 를 

의미합니다.  

예외: 

K 와 bit 장치 X, Y, M, S 로 만들어진 값은 bit, byte, word 또는 double word 가 

됩니다. 예를 들어, K2Y10, K4M100. K1 은 4-bit 데이터를 의미하며 K2~K4 는 
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개별적으로 8, 12 및 6-bit 데이커가 됩니다.  

항수 H: 
PLC 에서, 항수가 16 진수를 의미하기 이전에 H 를 가집니다. 예를 들어, H100 은 16 진수 100 을 

뜻합니다.  

D.6.5 부가 릴레이 기능 
부가 릴레이 M 및 출력 릴레이 Y 에는 출력 코일 및 A, B 컨텍트가 있습니다. 프로그램에서 사용 회수 

제한은 없습니다. 부가 릴레이를 사용하면 컨트롤 loop 가 가능하나, 외부 부하로 직접 운전하는 것은 

불가합니다. 특성에 따라 2 개 타입으로 분류됩니다.  
1. 일반 부가 릴레이 : 운전 중 전원 손실 시 Off 로 리셋됩니다. 전원 손실 후 전원 

on 시의 상태는 Off 입니다.  

2. 특수 부가 릴레이 : 각 부가 릴레이 마다 특수 기능을 가집니다. 정의 되지 않은 

부가 릴레이는 사용하면 안됩니다.  

D.6.6 타이머 기능 
타이머 단위는 1ms, 10ms 및 100ms 입니다. 카운트 방법은 숫자 올림입니다. 타이머 현재 값이 

설정과 동일하게 될 시 출력 코일이 On 됩니다. 설정은 십진수로 된 K 입니다. 데이터 등록 D 는 

설정으로 사용 가능합니다.  

타이머 실제 설정 타임  = 타이머 단위 * 설정 

D.6.7 카운터 특성과 기능 
특성: 

항목 16 bits 카운터 32 bits 카운터 

타입 일반 일반 고속 
카운트 방향 숫자 올림 숫자 올림/내림 
설정 0~32,767 -2,147,483,648~+2,147,483,647 
항수 지정 항수 K 또는 데이터 등록 D 항수 K 또는 데이터 등록 D (지정에는 2) 
현재 값 변경 설정 값 도달 시 카운터 정지 설정 값 도달 이후도 카운팅 계속 

출력 컨텍트 카운터 설정 값 도달 시, 

컨텍트 On 되고 유지됨. 

카운터 숫자가 올라가 설정 값 도달 시, 컨택트 On 
되고 유지됨. 
카운터 숫자가 내려가 설정 값 도달 시, 컨택트 

리셋되어 Off 됨. 
리셋 동작 RST 명령이 실행되면 현재 값이 0 으로 리셋되고 컨텍트는 off 로 리셋됨.  
현재 등록 16 bits 32 bits 

컨텍트 동작 스캐닝 이후, 함께 작동  스캐닝 이후 함께 작동 
카운터 도달 시 즉시 

작동. 스캔 시간과의 

관련 없음.  
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기능: 

카운터의 펄스 입력 신호가 off 에서 on 이면, 카운터 현재 값은 설정과 동일해지고 출력 코일은 

On 됩니다. 설정은 십진 시스템에 의하고 데이터 등록 D 도 설정으로 사용 가능합니다.  

16-bit 카운터 C0~C7: 

1. 16-bit 카운터의 설정 범위는 K0~K32,767 입니다. (K0 은 K1 과 동일) 출력 컨택트가 처음 

카운트에 의해 즉시 On 됩니다.  

2. 일반 카운터는 PLC 전력 손실 시 지워집니다. 카운터가 유지되면, 전력 손실 이전에 갓을 

저장하고 전원이 다시 켜진 후 카운팅을 재개합니다.  
3. MOV 명령 사용 시, WPLSoft 로 레지스터 C0 의 설정 값보다 큰 값을 보내고,  그 다음 

차례에 X1 이 Off 에서 On 되고, C0 카운터 컨텍트가 On 되고 현재 값은 설정과 동일하게 

설정됩니다.  
4. 카운터 설정에는 항수 K Ehsms 등록 D(특수 데이터 등록 D1000~D1999 불 포함) 가 

간접 설정으로 사용 가능합니다.  
5. 항수 K 가 설정에 사용되면, 양수로만 가능하면, 설정이 데이터 등록 D 라면 양/음수가 

모두 가능합니다. 32,767 로부터 위로 세어지는 다음 숫자는 -32,768 입니다. 



부록 D PLC 기능 사용법|VFD-E Series 

B-20 Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 
 

예: 

LD X0 

C0
Y0

X1
C0 K5CNT

X0
C0RST

 

RST C0 

LD X1 

CNT C0  K5 

LD C0 

OUT Y0 

1. X0=On 시, RST 명령 실행, C0 이 

0 으로 리셋되고 출력 컨택트는 

Off 로 리셋. 

2. X1 가 Off 에서 On 시, 카운터는 

올려 셈 (add 1). 

3. 카운터 C0 가 설정 K5 도달 시, C0 
콘텍트는 On 되고 C0 = 
설정=K5 이 됨. C0 은 X1 trigger 
신호를 승인하지 않고 C0 은 

K5 로 남음.  

X0

X1

0
1

2
3

4
5

0

Contacts Y0, C0

C0 
present 
value

settings

 

32-bit 고속 더하기/빼기 카운터 C235: 

1. 32-bit 고속 더하기/빼기 카운터의 설정 범위: K2,147,483,648~K2,147,483,647. 

2. 설정은 항수 K 나 데이터 등록 D(특수 데이터 등록 D1000~D1044 은 포함 안됨)를 

사용하여 양수/음수가 가능합니다. 데이터 등록 D 사용 시, 설정은 2 개 연속 데이터 

등록을 점유합니다.  

VFD-E 시리즈에서 지원하는 총 고속 카운터의 밴드 넓이는 최대 30kHz 과 500kHz 펄스 입력 입니다.   

 

D.6.8 등록(레지스터) 타입 
레지스터는 특성에 따라 다음 두 가지로 분류됩니다.: 

1. 일반 register  : PLC 가 RUN 에서 STOP 으로 변경되거나 전원 종료 시 레지스터 내부 

데이터는 0 으로 초기화 됩니다.  

2. 특수 register  : 각 특수 레지스터는 특수 정의와 목적을 가집니다. 시스템 상태, 에러 

메시지, 모니터 상태를 저장하기 위하여 사용됩니다.  

 

 

 

D.6.9 특수 부가 릴레이 
특수 

M 기능 읽기(R)/
쓰기(W)
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특수 
M 기능 읽기(R)/

쓰기(W)

M1000 일반 open contact (a contact). 이 컨텍트는 운전시 On 이며 RUN 으로 상태 

설정 시 On. R 

M1001 일반 Off contact (b contact). 이 컨택트는 운전시 Off 이고 RUN 으로 상태 

설정 시 Off. R 

M1002 RUN 후 1 개 스캔만 On. 초기 펄스는 a. RUN 순간 +펄스화 됨. Pulse 
넓이=scan 기간. R 

M1003 RUN 후 1 개 스캔만 off. 초기 펄스는 RUN 순간 – 펄스화 됨.  Pulse 
넓이=scan 기간. R 

M1004 예비 -- 

M1005 AC 모터 드라이브 에러 표시 R 

M1006 출력 주파수는 0 R 

M1007 AC 모터 드라이브 운전 방향 R 

M1008 예비 -- 

M1009 예비 -- 

M1010 예비 -- 

M1011 10ms 시계 펄스, 5ms On/5ms Off R 

M1012 100ms 시계 펄스 lock pulse, 50ms On / 50ms Off R 

M1013 1s 시계 펄스, 0.5s On / 0.5s Off R 

M1014 1min 시계 펄스, 30s On / 30s Off R 

M1015 주파수 도달 R 

M1016 파라미터 읽기/쓰기 에러 R 

M1017 파라미터 쓰기 성공 R 

M1018 고속 카운터 기능 가능 (M1028=On 시) R 

M1019 예비 R 

M1020 Zero(0) flag R 

M1021 임대 flag R 

M1022 Carry(이송) flag R 

M1023 공제 수는 0 R 
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특수 
M 기능 읽기(R)/

쓰기(W)

M1024 예비 -- 

M1025 AC 모터 드라이브 RUN(ON) / STOP(OFF) R/W 

M1026 AC 모터 드라이브 운전 방향 (FWD: OFF, REV: ON) R/W 

M1027 예비 -- 

M1028 고속 카운터 기능 사용(ON)/미사용(OFF) R/W 

M1029 고속 카운터 값 초기화 R/W 

M1030 count up(OFF)(증산 세기)/count down(ON) (감산 세기) 결정 R/W 

M1031 예비 -- 

 

D.6.10 특수 레지스터 
특수 

D 기능 읽기(R)/ 
쓰기(W)

D1000-
D1009 예비 -- 

D1010 현재 스캔 시간 (단위: 0.1ms) R 

D1011 최소 스캔 시간 (단위: 0.1ms) R 

D1012 최대 스캔 시간 (단위: 0.1ms) R 

D1013-
D1019 고속 연결 타이머 0~32,767(단위: 0.1ms) 추가 타입  R 

D1020 출력 주파수 R 

D1021 출력 주파수 R 

D1022 

확장 카드 ID: 
02 USB 카드 
03 12-Bit A/D (2CH) 12-Bit D/A (2CH) 
04 Relay Card-2C 
05 Relay Card-3A 
06 3IN/3OUT 카드 
07 PG 카드 

R 

D1023-
D1024 예비 -- 

D1025 고속 카운터 현재 값 (low byte) R 

D1026 고속 카운터 현재 값 (high byte) R 
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특수 
D 기능 읽기(R)/ 

쓰기(W)

D1027 PID 컨트롤 주파수 명령 R 

D1028 0-1023 해당 AVI (아날로그 전압 입력, analog voltage input) 값 0-10V  R 

D1029 
0-1023 에 해당되는 ACI (아날로그 전류 입력, analog current input) 값 4-20mA 
또는 0-1023 에 해당되는 AVI2 (아날로그 전류 입력, analog voltage input) 값 
0-10V.  

R 

D1030 0-1023 에 해당되는 V.R 디지털 키패드 값 0-10V R 

D1031-
D1035 예비 -- 

D1036 PLC 에러 코드 R 

D1037-
D1039 예비 -- 

D1040 아날로그 출력 값 R/W 

D1041-
D1042 예비 -- 

D1043 사용자 정의 (Pr.00.04 을 2 로 설정 시, 등록 데이터는 C xxx 로 표시됨) R/W 

D1044 고속 카운터 모드 R/W 

 

D.6.11 장치 통신 주소 (PLC2 모드에만 적용) 
장치 주소 장치 주소 장치 주소 
X0 0400H Y0 0500H T0~T15 0600H~060FH 
X1 0401H Y1 0501H M0~M159 0800H~089FH 
X2 0402H Y2 0502H M1000~M1031 0BE8H~0C07H
X3 0403H Y3 0503H C0~C7 0E00H~0E07H
X4 0404H Y4 0504H D0~D63 1000H~101DH 
X5 0405H Y5 0505H D1000~D1044 13E8H~1414H 

X6 0406H Y6 0506H -- -- 
X7 0407H Y7 0507H -- -- 

X10 0408H Y10 0508H -- -- 
X11 0409H Y11 0509H -- -- 
X12 040AH Y12 050AH -- -- 
X13 040BH Y13 050BH -- -- 
X14 040CH Y14 050CH -- -- 
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X15 040DH Y15 050DH -- -- 
X16 040EH Y16 050EH -- -- 
X17 040FH Y17 050FH -- -- 

 

D.6.12 기능 모드 (PLC2 모드에서만) 
기능 코드 개요 지원되는 장치 

01 코일 상태 읽기 Y, M, T, C 

02 입력 상태 읽기 X, Y, M, T, C 

03 한 데이터 읽기 T, C, D 

05 한 개 코일 상태 강제 변환 Y, M, T, C 

06 한 데이터 쓰기 T, C, D 

0F 여러 코일 상태 강제 변환 Y, M, T, C 

10 다중 데이터 쓰기 T, C, D 

D.7 명령 

D.7.1 기본 명령 
명령 기능 피 연산자 

LD contact A 로드 X, Y, M, T, C 

LDI contact B 로드 X, Y, M, T, C 

AND A contact 와 연속 연결 X, Y, M, T, C 

ANI B contact 와 연속 연결 X, Y, M, T, C 

OR A contact 와 병렬 연결 X, Y, M, T, C 

ORI B contact 와 병렬 연결 X, Y, M, T, C 

ANB 회로 블록과 연속 연결 없음 

ORB 회로 블록과 병렬 연결 없음 

MPS 운전 결과 저장 없음 

MRD 운전 결과 읽기 (포인터 이동 없음) 없음 

MPP 결과 읽기 없음 

INV 결과 변환 없음 
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D.7.2 출력 명령 

명령 기능 피 연산자 

OUT 드라이브 코일 Y, M 

SET 동작 유지 (ON) Y, M 

RST 컨택트나 레지스터 초기화 Y, M, T, C, D 

 

D.7.3 Timer and Counters 

명령 기능 피 연산자 

TMR 16-bit 타이머 T-K or T-D 

CNT 16-bit 카운터 C-K or C-D 

 

D.7.4 Main Control Commands 

명령 기능 피 연산자 

MC 일반 연속 연결 컨택트 연결 N0~N7 

MCR 일반 연속 연결 컨택트 연결 해제 N0~N7 

 

D.7.5 Rising-edge/falling-edge Detection Commands of Contact 
명령 기능 피 연산자 

LDP 상승-에지 감지 개시 X, Y, M, T, C 

LDF 하강-에지 감지 개시 X, Y, M, T, C 

ANDP 상승-에지 감지 연결 X, Y, M, T, C 

ANDF 하강-에지 감지 연속 연결 X, Y, M, T, C 

ORP 상승-에지 감지 병렬 연결 X, Y, M, T, C 

ORF 하강-에지 감지 병렬 연결 X, Y, M, T, C 
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D.7.6 상승-에지/하강-에지 출력 명령 
명령 기능 피 연산자 

PLS 상승-에지 출력 Y, M 

PLF 하강-에지 출력 Y, M 

 

D.7.7 종료 명령 
명령 기능 피 연산자 

END 프로그램 종료 없음 

 

D.7.8 적용 명령 개요 
구분 기억 코드 P 명령 기능 

16 bits 

전송 비교 

CMP  비교 
ZCP  영역 비교 
MOV  데이터 이동 

BMOV  블록 이동 

계산의 

4 가지 기본 

작동 

ADD  BIN 데이터 더하기 실행 
SUB  BIN 데이터 빼기 실행 
MUL  BIN 데이터 곱하기 실행 
DIV  BIN 데이터 나누기 실행 
INC  1 추가 실행  
DEC  1 빼기 실행 

회전과 치환 
ROR  우로 회전 
ROL  좌로 회전 

특수 

DHSCS X 고속 카운터 가능 
FPID  인버터 컨트롤 PID 파라미터  
FREQ  인버터 컨트롤 주파수 
RPR  파라미터 읽기 
WPR  파라미터 쓰기 

 

D.7.9 명령 해설 

연산 기호 기능 

LD A contact 로드 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

      -- 
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설명: 

LD 명령은 좌측 BUS 에서 시작되는 A 컨텍트 또는 컨텍 회로가 시작되는 A 컨텍트에 사용됩니다. 

명령의 기능은 현재 내용을 저장하는 것이며, 동시에, 얻어진 컨텍트 상태를 축적 레지스터에 

저장하는 것입니다. 

프로그램 예: 
Ladder diagram 명령 코드 작업 

X0 X1
Y1  

LD X0 X0 의 컨텍트 A 로드  
AND X1 X1 의 컨텍트 A 직렬 연결 
OUT Y1 Y1 코일 운전 

 

 

연산 기호 기능 

LDI B 컨택트 로드 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

      -- 

 

설명: 

LDI 명령은 우측 BUS 로부터 시작되는 B 컨택트 또는 컨택트 회로의 시작인 B 컨택트에 

사용됩니다. 명령의 기능은 현재 내용을 저장하고, 동시에 얻어진 컨택트 상태를 축적 레지스터에 

저장하는 것입니다.  

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드 작업 

X0 X1
Y1

LDI X0 X0 의 컨택트 B 로드  

AND X1 A of X1 의 컨택트 A 직렬 연결 

OUT Y1 Y1 코일 운전 

 

연산 기호 기능 

AND 직렬 연결 - A 컨택트 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

      -- 
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설명: 

AND 명령은 A 컨택트의 연속 연결에 사용됩니다. 명령의 기능은 먼저 현재 규정 연속 연결 

컨택트의 상태를 판독하고, 컨택트 이전에 논리 계산 결과로 ‘AND’ 계산을 수행하고, 해당 결과를 

축적 레지스터에 저장하는 것입니다.  

프로그램 예 e: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업전: 

X0X1
Y1

 
LDI X1 X1 의 컨택트 B 로드  

AND X0 X0 의 컨택트 A 직렬 연결  

OUT Y1 Y1 코일 운전 

 

연산 기호 기능 

ANI 직렬 연결 - B 컨택트 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

      -- 

 

설명: 

ANI 명령은 B 컨택트의 연속 연결에 사용됩니다. 이 명령의 기능은 먼저 현재 규정 연속 연결 

컨택트의 상태를 판독하고, 컨택트 이전에 논리 계산 결과로 ‘AND’ 계산을 수행하고, 해당 결과를 

축적 레지스터에 저장하는 것입니다. 

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0X1
Y1

LD X1 X1 의 컨택트 A 로드 
ANI X0 X0 의 컨택트 B 직렬 

연결 
OUT Y1 Y1 코일 드라이브 

 

연산 기호 기능 

OR 병렬 연결 - A 컨택트 

피연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

      -- 
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설명: 

OR 명령은 A 컨택트 병렬 연결에 사용됩니다. 이 명령의 기능은 현재 규정 연속 연결 컨택트의 

상태를 분석하고, 컨택트 이전에 논리 계산 결과로 ‘OR’ 계산을 수행하고, 해당 결과를 축적 

레지스터에 저장하는 것입니다. 

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0

X1
Y1

 

LD X0 X0 의 컨택트 A 로드 
OR X1 X1 의 컨택트 A 에 병렬 

연결 
OUT Y1 Y1 코일 운전 

 

연산 기호 기능 

ORI 병렬 연결 - B 컨택트 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

      -- 

 

설명: 

ORI 명령은 B 컨택트의 병렬 연결에 사용됩니다. 이 명령의 기능은 현재 규정 연속 연결 컨택트의 

상태를 분석하고, 컨택트 이전에 논리 계산 결과로 ‘OR’ 계산을 수행하고, 해당 결과를 축적 

레지스터에 저장하는 것입니다. 

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0

X1
Y1

LD X1 X0 의 컨택트 A 로드 
ORI X1 X1 의 컨택트 B 에 병렬 

연결 
OUT Y1 Y1 코일 운전 

 

연산 기호 기능 

ANB 직렬 연결 (다중 회로) 

피 연산자 없음 

설명: 

이전 예비 논리 결과와 축적 레지스터 내용 사이의 “ANB” 계산 수행.  
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프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0

X2
Y1

X1

X3

ANB

Block A Block B

LD X0 X0 의 컨택트 A 로드 
ORI X2 X2 의 컨택트 B 병렬 연결 
LDI X1 X1 의 컨택트 B 로드  
OR X3 X3 의 컨택트 A 병렬 연결 
ANB 회로 블록 직렬 연결 
OUT Y1 Y1 모일 운전 

 

연산 기호 기능 

ORB 병렬 연결 (다중 회로) 

피 연산자 없음 

 

설명: 

이전 예비 논리 결과와 축적 레지스터 내용 간의 “OR” 계산 수행.  

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0

X2
Y1

X1

X3
ORB

Block A

Block B

LD X0 X0 의 컨택트 A 로드 
ANI X1 X1 의 컨택트 B 직렬 연결 
LDI X2 X2 의 컨택트 B 로드  
AND X3 X3 의 컨택트 A 에 직렬 연결 
ORB 회로 블록 직렬 연결 
OUT Y1 Y1 코일 운전 

 

연산 기호 기능 

MPS 내부 PLC 운전의 현재 결과를 저장 

피 연산자 없음 

 



부록 D PLC 기능 사용법|VFD-E Series 

 

Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03  B-33 

 

설명: 

축적 레지스터의 내용을 운전 결과 (결과 운전 포인터 펄스 1)에 저장 

연산 기호 기능 

MRD 내부 PLC 운전의 현재 결과 읽기 

피 연산자 없음 

 

설명: 

운전 결과 내용을 축적 레지스터로 읽기. (운전 결과의 포인터는 움직이지 않음.) 

 

연산 기호 기능 

INV 변환 작업 

피 연산자 없음 

 

설명: 

운전 결과 변환 및 새 데이터를 운전 결과로 사용.  

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0
Y1

LD X0 X0 의 A 컨택트 로드  
INV  운전 결과 변환 
OUT Y1 Y1 코일 운전 

 

연산 기호 기능 

OUT 출력 코일 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

--    -- -- -- 

 

설명: 

OUT 명령을 특장 장치에 출력하는 것에 앞서 논리 계산 결과 출력.  

 

 

 



부록 D PLC 기능 사용법|VFD-E Series 

B-34 Revision August 2006, 01EE, SW--PW V1.03/CTL V2.03 
 

코일 컨택트 동작 

작업 결과 

OUT 명령 

코일 
컨택트 

A 컨택트 (일반 open) B 컨택트 (일반 closed) 

FALSE OFF 비 연속 연속 

TRUE ON 연속 비 연속 

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0 X1
Y1

 

LDI X0 X0 의 컨택트 B 로드 
AND X1 X1 의 컨택트 A 에 직렬 연결 
OUT Y1 Y1 코일 운전 

 

연산 기호 기능 

SET Latch (잠금/유지) (ON)  

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

--    -- -- -- 

 

설명: 

SET 명령이 구동되면, 해당 특정 장치는 “ON,”으로 설정되고 SET 명령이 계속 구동 시 “ON”을 

유지합니다. RST 명령을 장치를 “OFF”하는데 사용할 수 있습니다.  

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0 Y0
Y1SET

 
LD X0 X0 의 컨택트 A 로드 
ANI Y0 Y0 의 컨택트 B 직렬 연결 
SET Y1 Y1 유지(ON) 

 

연산 기호 기능 

RST 컨택트 또는 레지스터 초기화 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

--     
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설명: 

RST 명령 구동 시, 특정 장치의 동작은 다음과 같습니다.: 

장치 상태 

S, Y, M 코일 및 컨택트는 “OFF”로 설정. 

T, C 
타이머나 카운터의 현재 값이 0 이 

되고, 코일 또는 카운터가 

“OFF.”됩니다. 

D, E, F 내용 값은 0 으로 설정됩니다.  

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0
Y5RST LD X0 X0 의 컨택트 A 로드

RST Y5 컨택트 Y5 초기화 

 

연산 기호 기능 

TMR 16-bit 타이머 

피 연산자 
T-K T0~T15, K0~K32,767 

T-D T0~T15, D0~D29 

 

설명: 

TMR 명령이 실행되면, 타이머의 특정 코일이 ON 되고 타이머는 카운팅을 시작합니다. 타이머 설정 

값에 도달하면 (카운팅 값 >= 설정 값), 컨택트는 다음과 같습니다.: 

 

NO(일반 Open) 컨택트 Open 컨트롤러 

NC(일반 Closed) 컨택트 Close 컨트롤러 

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0
T5TMR K1000

LD X0 X0 T5 타이머의 컨택트 A 

로드 
TMR T5 K1000 설정은 K1000 

 

주의: 피 연산자 T 사용법의 사양을 참조 바랍니다.  
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연산 기호 기능 

CNT 16-bit 카운터 

피 연산자 
C-K C0~C7, K0~K32,767 

C-D C0~C7, D0~D29 

 

설명: 

1. CNT 명령이 OFF ON 으로 실행 시, 카운터 코일이 구동됨을 의미합니다. 그리고, 이에 

따라 1 이 카운터 값에 추가됩니다; 카운터가 규정 설정 값에 도달하면 (카운터 값 = 설정 

값), 컨택트는 아래와 같이 움직입니다.: 
NO(일반 Open) 컨택트 연속적 
NC(일반 Closed) 컨택트 비 연속적 

2. 카운팅 도달 후 카운팅 펄스가 입력되면, 컨택트와 카운팅 값은 변경되지 않습니다. 재 

카운팅이나 CLEAR 작업을 위해서는, RST 명령을 사용 바랍니다.  
프로그램 예: 

Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 
X0

C20CNT K100
 
LD X0 X0 C2 카운터의 컨택트 A 로드  
CNT C2 K100 설정은 K100 

 

연산 기호 기능 

MC / MCR 마스터 컨트롤 시작/리셋 

피 연산자 N0~N7 

 

설명: 
1. MC 는 메인 컨트롤 시작 명령입니다. MC 명령이 실행되면, MC 와 MCR 간의 명령 

실행은 간섭 받지 않습니다. MC 명령 OFF 시, MC 와 MCR 간의 명령에 대한 구동은 

다음과 같습니다.: 

타이머 카운팅 값이 0 으로 되돌려 지고, 코일 및 컨택트가 모두 

꺼집니다.  

축적 타이머 코일이 OFF, 그리고 타이머 값과 컨택트가 현재 조건에서 멈춤. 

서브루틴(Subroutine) 
타이머 카운팅 값이 0 으로 되돌려짐. 코일 및 컨택트가 모두 꺼짐 

카운터 
코일이 OFF, 그리고 타이머 값과 컨택트가 현재 조건에서  

멈춤.  

OUT 명령에 의한 코일 구동 모두 꺼짐  
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SET 및 RST 명령에 의한 

장치 구동 현지 조건에서 멈춤  

적용 명령 모두 작동을 멈추지만, 집합적 loop FOR-NEXT 명령은 MC-

MCR 명령이 Off 되더라도, 정의된 시간 동안 실행됩니다.  

2. MCR 은메인 컨트롤 프로그램의 끝에 위치한 메인 컨트롤 종료 명령으로서 MCR 명령 

이전에는 어떤 컨택트 명령도 오면 안됩니다.   

3. MC-MCR 메인 컨트롤 프로그램의 명령은 집합적 프로그램 구조를 최대 8 층까지 

지원합니다. 명령은 하기를 참조하여 N0~ N7 까지 순서에 따라 사용하십시오.: 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0

Y0

MC N0

X1

X2

Y1

MC N1

X3

MCR N1

MCR N0

X10
MC N0

Y10
X11

MCR N0

 

 

LD X0 X0 의 A 컨택트 로드 
MC N0 N0 일반 직렬 연결 컨택드 사용 

가능 
LD X1 X1 의 A 컨택트 로드 
OUT Y0 Y0 코일 구동 

:    
LD X2 X2 의 A 컨택트 로드 
MC N1 N1 일반 직렬 연결 컨택드 사용 

가능 
LD X3 X3 의 A 컨택트 로드 
OUT Y1 Y1 코일 드라이브 

:    
MCR N1 N1 일반 직렬 연결 컨택드 사용 

불가 
:    

MCR N0 N0 일반 직렬 연결 컨택드 사용 

불가 
:    

LD X10 X10 의 A 컨택트 로드 
MC N0 N0 일반 직렬 연결 컨택드 사용 

가능  
LD X11 X11 의 A 컨택트 로드 
OUT Y10 Y10 코일 구동 

:    
MCR N0 N0 일반 직렬 연결 컨택드 사용 

불가 
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연산 기호 기능 

LDP 상승-에지 감지 운전 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

     --

 

설명: 

LDP 명령의 사용은 LD 명령과 동일하지만, 움직임은 틀립니다. 현재 내용을 보존하기 위해 

사용되며 동시에, 컨택트 상승-에지 감지 상태를 누적 레지스터에 저장합니다.  

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작업: 

X0 X1
Y1

 

LDP X0 X0 상승-에지 감지 개시 
AND X1 X1 의 A 컨택트 직렬 연결 
OUT Y1 Y1 코일 구동 

 

연산 기호 기능 

LDF 하강-에지 감지 운전 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

     --

 

설명: 

LDF 명령의 사용은 LD 명령과 같으나, 움직임이 다릅니다. 이 명령은 현재 내용을 보존하기 위하여 

사용되며 동시에, 얻어진 컨택트 하강-에지 감지 상태를 누적 레지스터에 저장합니다.  

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작동: 

X0 X1
Y1

 

LDF X0 X0 하강-에지 감지 시작 
AND X1 A contact of X1 의 A 컨택트 직렬 

연결 
OUT Y1 Y1 코일 구동 

 

연산 기호 기능 

ANDP 상승 에지 직렬 연결 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

     --
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설명: 

ANDP 명령은 컨택트 상승-에지 감지의 직렬 연결에 사용됩니다.  

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작동: 

X1X0
Y1

 

LD X0 X0 의 컨택트 A 로드 
ANDP X1 직렬 연결로 X1 상승-에지 감지 
OUT Y1 Y1 코일 구동 

 

연산 기호 기능 

ANDF 하강-에지 직렬 연결 

피 연산자 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

      --

설명: 

ANDF 명령은 컨택트 하강 에지 감지 직렬 연결에 사용됩니다.  
Program Example: 
Ladder diagram: Command code: Operation: 

X1X0
Y1

 

LD X0 Load A contact of X0 
ANDF X1 X1 falling-edge detection in series 

connection 
OUT Y1 Drive Y1 coil 

 

연산 기호 기능 

ORP 상승-에지 병렬 연결 

Operand 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

      --

설명: 

ORP 명령은 컨택트 상승-에지 감지의 병렬 연결에 사용됩니다.  

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작동: 

X0

X1
Y1

 

LD X0 X0 의 컨택트 A 로드 
ORP X1 병렬로 X1 상승 에지 감지 
OUT Y1 Y1 코일 구동 
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연산 기호 기능 

ORF Falling-edge parallel connection 

Operand 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

     --

설명: 

ORP 명령은 컨택트 하강 에지 감지의 병렬 연결에 사용됩니다.  

 

프로그램 예: 

 
Ladder diagram: 명령 코드: 작동: 

X0

X1
Y1

 

LD X0 X0 의 A 컨택트 로드 
ORF X1 병렬로 X1 하강 에지 감지 
OUT Y1 Y1 코일 구동 

 

연산 기호 기능 

PLS Rising-edge output 

Operand 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

--   -- -- -- --

설명: 

X0=OFF→ON (상승-에지 trigger) 시 , PLS 명령이 실행되고 M0 은 스캔 시간 길이의 펄스를 한 번 

보냅니다.  

프로그램 예: 

 
Ladder diagram: 명령 코드: 작동: 

X0
M0PLS

M0
Y0SET

 

Timing Diagram: 

X0

M0

Y0

a scan time

 

LD X0 X0 의 A 컨택트 로드 
PLS M0 M0 상승-에지 출력 
LD M0 M0 의 컨택트 A 로드 
SET Y0 Y0 유지 (ON) 
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연산 기호 기능 

PLF 하강-에지 출력 

Operand 
X0~X17 Y0~Y17 M0~M159 T0~15 C0~C7 D0~D29 X0~X17

--   -- -- -- --

설명: 

X0= ON→OFF (하강 에지 trigger) 시, PLF 명령이 실행되고 M0 스캔 일시 시간과 동일한 길이의 

펄스를 한번 보냅니다.  

 

프로그램 예: 
Ladder diagram: 명령 코드: 작동: 

X0
M0PLF

M0
Y0SET

 

Timing Diagram: 

a scan time

X0

M0

Y0

LD X0 X0 의 컨택트 A 로드 
PLF M0 M0 하강-에지 출력 
LD M0 M0 의 컨택트 A 로드 
SET Y0 Y0 유지 (ON) 

 

연산 기호 기능 

END 프로그램 종료 

피 연산자 없음 

 

설명: 

레더 다이아그램 프로그램이 명령 프로그램 끝단에 END 명령을 넣는 것이 필요합니다. PLC 는 주소 

o 에서 END 명령까지 스캔하고, 실행 후 주소 0 으로 돌아가 스캔을 재개 합니다.  
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API  연상 기호 피 연산자 기능 

10  CMP P S1, S2, D  비교 
 

     타입 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D CMP, CMPP: 7 단계 

DCMP, DCMPP: 13 단계 S1    * * * * * * * *
S2    * * * * * * * *
D  * *   

피 연산자: 

S1: 1 차 비교 값 S2: 2 차 비교 값 D: 비교 결과 

 

설명: 

1. 피 연산자 D 는 3 개 연속 장치를 점유합니다.  

2. 사용 범위는 각 모델 사양을 참조 바랍니다. 

3. 비교 소스 S1 와 S2 의 내용은 비교되고 D 는 비교 결과를 표시합니다.  

4. 두 비교 값은 수학적으로 비교되며 이 기능은 이진수로 간주되는 두 개 값을 비교합니다. 

16 비트 명령인 b15=1 이면, 비교는 이진의 음수를 고려하여 비교됩니다.  

 

프로그램 예: 
1. D 가 Y0 으로 설정되면, Y0, Y1, Y2 는 다음의 프로그램 예처럼 작동합니다.  

2. X10=On 이면, CMP 명령이 구동되고 Y0, Y1, Y2 중 하나가 On 됩니다. X10=Off 이면, 

CMP 명령은 구동되지 않고 Y0, Y1, Y2 은 이전 상태로 유지됩니다.  

3. ≧, ≦, ≠ 명령의 비교 결과는 Y0~Y2 의 병렬 연결로 얻어집니다.. 
X10

Y0

Y1

Y2

CMP K10 D10 Y0

If K10>D10, Y0 = On

If K10=D10, Y1 = On

If K10<D10, Y2= On

 
4. 비교 결과 리셋에는 RST 또는 ZRST 명령을 사용하십시오.  

 
X10

RST M0

RST

RST

M1

M2

X10
ZRST M0 M2
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API  연상 기호 피 연산자 기능 

11  ZCP P S1, S2, S, D 영역 비교 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D ZCP, ZCPP: 9 단계 

DZCP, DZCPP: 17 단계 S1    * * * * * * * *
S2    * * * * * * * *
S    * * * * * * * *
D  * *      

 

피 연산자: 

S1: 1 차 비교 값 (최소)   S2: 2 차 비교 값 (최대)   S: 비교 값 D: 비교 결과 

 

설명: 

1. 피 연산자 S1 은 피 연산자 S2 보다 작아야 합니다.  

2. 피 연산자 D 는 3 개의 연속 장치를 점유합니다.  

3. 사용 범위는 각 모델 사양 참조 바랍니다.  

4. S 의 한계를 S1 및 S2 와 비교하고 D 는 비교 결과를 표시합니다.  

5. S1＞S2 이면, S1 를 비교 한계로 설정합니다.  

6. 두 비교 값이 수학적으로 비교되며 이 기능은 이진수로 간주되는 두 개 값을 비교합니다. 

16 비트 명령 b15=1 이면, 비교는 이 값을 이진 음수로 간주합니다.  

 

프로그램 예: 
1. D 가 M0 로 설정되면, M0, M1, M2 은 아래 프로그램 예처럼 작동합니다.  

2. X0=On 이면, ZCP 명령이 구동되고 M0, M1, M2 중 하나가 On 됩니다. X0=Off 이면, ZCP 

명령은 구동되지 않고, M0, M1, M2 은 이전 상태로 유지됩니다.  
X0

M0

M1

M2

ZCP

If C10 < K10, M0 = On

If K10 < C10 < K100, M1 = On

If C10 > K100, M2 = On

X0
K10 C10 M0K100

= =

 
3. 비교 결과 리셋에는 RST 또는 ZRST 명령을 사용하십시오.  
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X0
RST M0

RST

RST

M1

M2

X0
ZRST M0 M2

 
 

API  연상 기호 피 연산자 기능 

12  MOV P S, D 이동 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D MOV, MOVP: 5 단계 

DMOV, DMOVP: 9 단계 S    * * * * * * * *
D      * * * * *

 

피 연산자: 

S: 데이터 소스   D: 데이터 목적지 

 

설명: 

1. 사용 범위는 사양 참조 바랍니다.  

2. MOV 명령이 구동되면, 데이터 S 는 변동 없이 D 로 옮겨집니다. MOV 명령이 구동되지 

않으면, D 의 내용은 변경 없이 유지됩니다.  
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프로그램 예: 
데이터 이동을 위해 MOV 명령이 16-bit 명령으로 사용됩니다.  

1. X0=Off 이면, D10 의 내용은 변경되지 않습니다. X0=On 이면, K10 의 데이터가 D10 

데이터 레지스터로 이동됩니다.  

2. X1=Off 면, D10 의 내용은 변경되지 않습니다. X1=On 이면, T0 의 데이터가 D10 데이터 

레지스터로 이동됩니다.  

 

API  연상 기호 피 연산자 기능 

15  BMOV P S, D, n Block 이동 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D BMOV, BMOVP: 7 단계 

S      * * * * * *
D       * * * * *
n    * *    * * *

 

피 연산자: 

S: 소스   D: 목적지 n: 이동 될 데이터 번호 

설명: 

1. 피 연산자 n 의 사용 범위=1~ 512 

2. 사용 범위는 사양을 참조 바랍니다.  

3. 이 명령은 다중 데이터를 가진 지정 블록을 목적지로 옮기는 데 사용됩니다. S –지정 번호 

내의 레지스터의 수를 세어 얻어진 n register 의 내용을, D –지정 번호 내의 n register 로 

옮깁니다. 이 장치에서 사용 범위를 벗어난 n –지정 포인트는 가용 범위가 이동된 범위 내 

입니다.  

 

프로그램 예 1: 

X10=On 이면, 4 개 레지스터 D0~D3 의 내용을 지정 레지스터 D20~D23 로 옮깁니다. 
X10

D20 K4 D0
D1
D2
D3

D20
D21
D22
D23

n=4

 
프로그램 예 2: 

규정 비트 장치 KnX, KnY, KnM 이동 시, S 와 D 의 번호 단위는 동일해야 하며 이것은 n 의 개수가 

동일해야 함을 뜻합니다.  
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M1000
D0 D20 K4 M0

M1
M2
M3

M4
M5
M6
M7

M8
M9
M10

n=3

M11

Y10
Y11
Y12
Y13  

프로그램 예 3: 

아래 예에서 BMOV 명령은 자동 이동 명령을 구성하여 S 와 D 의 지정 번호가 동일할 때 발생하는 

덧씌우기 에러를 방지합니다.  S > D 이면, BMOV 명령은 1→2→3로 진행됩니다. 

 
X10

BMOV D20 D19 K3 D19
D20
D21

D11

D13

X11
BMOV D10 D11 K3

D20
D21
D22

D10
D11
D12

1

2

3

1

2

3

 
 

API  연상 기호 피 연산자 기능 

20  ADD P S1, S2, D 더하기 
 

    Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 

X Y M K H KnX KnY KnM T C D
ADD, ADDP: 7 단계 
DADD, DADDP: 13 단계 

S1    * * * * * * * *
S2    * * * * * * * *
D      * * * * *

 

피연산자: 
S1: 피 가산 수   S2: 가산 수   D: 가산(+) 결과 
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설명: 

1. 사용 범위는 사양 참조 바랍니다.  

2. S1 + S2 = D. BIN 데이터 S1 와 BIN 데이터 S2 의 합산을 실행하고, 합산 결과를 장치 D 에 

저장합니다.  

3. 가장 명확한 비트는 심볼 비트 0 과 1 입니다. 0 은 양(+)을 1 은 음(-)을 의미합니다. 모든 

계산은 수학적으로 계산됩니다. i.e. 3 + (-9) = -6.  

4. 이진 합산의 Flag 변화 
16-bit 명령:  
A. 계산 결과가 “0”이면, Zero flag, M1020 이 ON 설정됨.  

B. 계산 결과가 -32,768 를 초과하면, 차용 flag, M1021 이 ON 설정됨. 

C. 계산 결과가 32,767 를 초과하면, 이송 flag, M1022 이 ON 설정됨. 

 

프로그램 예 1: 

16-bit 명령:  

X0 이 ON 이면, 데이터는 피 가산 수 D0 와 가산 수 D10 합산 내에 포함되며, 합계는 장치 D20 에 

저장됩니다. 
X0

ADD D0 D10 D20
 

 

주의: 

Flag 작동: 

-2 -1 0 -32,768B B B  B B-1 0 1 32,767 0 1 2B B B

-2 -1 0 -2,147,483,648B B B  B B-1 0 1 2,147,483,647 0 1 2B B B

16-bit command: Zero flag Zero flag Zero flag

Borrow flag the most significant bit 
becomes ? ?(negative)

32-bit command: Zero flag Zero flag Zero flag

the most significant bit 
becomes ? ?(positive) Carry flag

Borrow flag the most significant bit 
becomes ? ?(negative)

the most significant bit 
becomes ? ?(positive) Carry flag
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API  연상 기호 피 연산자 기능 

21  SUB P S1, S2, D 빼기 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D SUB, SUBP: 7 단계 

DSUB, DSUBP: 13 단계 S1    * * * * * * * *
S2    * * * * * * * *
D      * * * * *

 

피 연산자: 

S1: 피 감수    S2: 감수 D: 감산 결과 

설명: 

1. S1 − S2 = D. BIN 데이터 S1 와 BIN 데이터 S2 감산 실행하여 장치 D 에 결과 저장. 

2. 가장 명확한 비트는 심볼 비트 0 과 1 입니다. 0 은 양(+)을 1 은 음(-)을 의미합니다. 모든 

계산은 수학적으로 계산됩니다. 

3. 이진 감산의 Flag 변화  

16-bit 명령:  

A. 계산 결과가 “0”이면, Zero flag, M1020 가 ON 설정됨. 

B. 계산 결과가–32,768 초과 시, 임차 flag, M1021 가 ON 설정됨. 

C. 계산 결과가 32,767 를 넘어서면, 이송 flag, M1022 가 ON 설정됨. 

 

프로그램 예: 

16-bit 명령:  

X0 이 ON 되면, 감수 D10 내의 데이터는 피 감수 D0 내의 데이터에서 빼지고 그 계산 결과는 장치 

D20 에 저장됩니다. 
X0

SUB D0 D10 D20
 

 
 
 
 

API  연상 기호 피 연산자 기능 

22  MUL P S1, S2, D 곱하기 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D MUL, DMULP: 7 단계 

S1    * * * * * * * *
S2    * * * * * * * *
D      * * * * *
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피 연산자: 

S1: 피 승수 S2: 승수 D: 곱셈 결과 

설명: 

1. 16-bit 명령에서, 피 연산자 D 는 2 개의 연속 장치를 점유합니다. 

2. S1 × S2 = D. BIN 데이터 S1 과 BIN 데이터 S2 의 곱셈을 수행하고, 곱셈 결과를 장치 D 에 

저장합니다. 16 비트 명령인 S1, S2 및 D 의 연산 결과에 대한 극성 표시에 주의를 

기울이십시오.  

16-bit 명령: 
 

b15................ b00

X =
b15................ b00 b31............ b16 b15.............b00

+1

b15 is a symbol bit b15 is a symbol bit b31 is a symbol bit D+1) (b15 of 

b15=0,S  is a positive value1

b15=1,S  is a negative value1

b15=0,S  is a positive value2

b15=1,S  is a negative value2

b31=0,S  is a positive value2

b31=1,S  is a negative value2  
 

D가 bit 장치이면, K1~K4 을 규정하여 16-bit 결과를 만드는 것이 가능합니다. 이 경우, flag 
M1067, M1068는 On되고 D1067 기록 에러 코드는 “0E19”입니다. 

 

프로그램 예: 

16-bit 명령:  

16-bit 데이터 소스 D10 은 다른 16-bit 데이터 소스 D20 로 곱해집니다. 위의 16-bit 데이터는 D21 에 

저장되고 밑의 것은 D20 에 저장됩니다. 결과의 극성은 가장 명확한 bit 의 OFF/ON 으로 표시됩니다. 

OFF 은 양 0 의 값을, ON 은 음 1 의 값을 의미합니다.  
X0

MUL D0 D10 D20

MUL D0 D10 K8M0
 

(D0) × (D10) = (D21, D20) 
 

API  연상 기호 피 연산자 기능 

23  DIV P S1, S2, D 나누기 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D DIV, DIVP: 7 단계 

S1    * * * * * * * *
S2    * * * * * * * *
D       * * * * *
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피 연산자: 

S1: 피 제수   S2: 제수   D: 지수 및 나머지 

설명: 

1. 16-bit 명령에서, 피 연산자 D 는 2 개 연속 장치를 점유합니다.  

2. S1 ÷ S2 = D. BIN 데이터 S1 과 BIN 데이터 S2 의 나누기를 수행하여 그 결과를 장치 D 에 

저장합니다. 16 비트 명령인 S1, S2 및 D 의 연산 결과에 대한 극성 표시에 유의하십시오.  

16-bit 명령: 

+1

=/

Quotient Remainder

 
 

D가 비트 장치이면, K1~K4를 규정하여 16비트 결과 생산 및 2개 그룹 연속 점유가 가능합니다. 

계산 결과를 고려하여, 지수 및 나머지는 저장됩니다. ES 모델 경우, 계산 결과는 나머지 없는 

지수로 변환됩니다.  

 

프로그램 예: 

X0 이 ON 시,  1 차 소스 D0 (제수)는 2 차 소스 D10 (피 제수)에 의해 나눠집니다. 지수는 D20 에 

저장되게 되며 나머지는 D21 에 저장됩니다. 결과의 극성은 가장 명확한 비트의 OFF/ON 로 

표시됩니다. OFF 는 양의 값을, ON 은 음의 값을 표시합니다.  
X0

DIV D0 D10 D20

D0 D10 K4Y0DIV
 

 

 

API  연상 기호 피 연산자 기능 

24  INC P D 증분 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D INC, INCP: 3 단계 

D      * * * * *
 

피 연산자: 

D: 목적지  
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설명: 

1. 명령이 펄스 실행 명령이 아닌 경우, INC 명령의 각 사이클 스캔에 의한 매 명령 실행 시 

마다 “1”이 목표 장치 D 에 추가됩니다. 일반적으로 이 명령은 펄스 실행입니다. (INCP). 

2. 16-bit 명령에서, +32,767 에 다다르면, “1”이 추가되고 목표 장치에 –32,768 의 값을 기 

합니다. 32-bit 명령에서, +2,147,483,647 에 다다르면, “1”이 추가되고 목표 장치에 -

2,147,483,648 의 값을 쓰기 합니다.  

3. Flag M1020~M1022 은 이 명령 계산 결과에 영향을 받지 않습니다.  

프로그램 예: 

X0 이 ON 이면, D0 의 내용은 1 추가를 실행합니다. 
X0

INCP D0
 

 

 

API  연상 기호 피 연산자 기능 

25  DEC P D 감소(율) 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D DEC, DECP: 3 단계 

D       * * * * *
피 연산자: 

D: 목적지  

설명: 

1. 피 연산자 D 가 장치 F 와 함께 사용되면, 16-bit 명령으로만 가용합니다.  

2. 6-bit 명령에서, –32,768 에 다다르면, “1”을 빼고 목표 장치에 +32,767 의 값을 쓰기 

합니다. -2,147,483,648 에 다다르면, “1”을 빼고 목표 장치에 +2,147,483,647 의 값을 

쓰기 합니다.  

3. Flag M1020~M1022 은 이 명령의 계산 결과에 영향 받지 않습니다.  

프로그램 예: 

X0 이 ON 이면, D0 의 내용은 1 을 뺍니다. 
X0

DECP D0
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API  연상 기호 피 연산자 기능 

30  ROR P D, n 우측으로 회전 
 

     Type 
OP 

Bit 장치 문자 장치 프로그램 단계 
X Y M K H KnX KnY KnM T C D ROR, RORP: 5 단계 

D      * * * * *
n    * *     

 

설명: 

1. 피 연산자 D 가 KnY, KnM 로 규정되면, K4 (16-bit)만 유효합니다. 

2. 필수 조건: 1≤n≤16 (16-bit). 

3. D: 회전 장치 (목표 장치) n: 1 회 회전의 Bit 자리 

4. 명령어 매 작동 시마다 장치 D 의 비트 패턴이 n bit 자리만큼 우측으로 회전합니다.  

5. M1022 (이송 flag). 

프로그램 예: 

X0 가 OFF 에서 ON 되면, D10 의 16 bit 데이터는 도표처럼 우측으로 4 비트 회전하고, D10 에 원래 

존재하던 b3 는 이송 flag (CY) M1022 로 이동합니다. 

0 1 1 1 0 1 0 1 0 0 11 1 0 0 1

0 1 0 1 1 1 0 0 111 1 00 1 0 0

upper bit lower bit

upper bit lower bit

*

X0
RORP D10 K4

Rotate to the right

16 bits

Carry
flag

Carry
flag

After one rotation
to the right

D10

D10
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특수 기능 

명령 코드 기능 피 연산자 

DHSCS 

고속 카운터 조절  

 
1:START/STOP (on/off) 
S1: 카운터 ID 설정 

S2: 카운터 선택 

S3: 출력 릴레이 

고속 카운터 컨트롤 

1:( X, Y, M, T, C) 
S1: (K,H,D) 
S2: (C235)  
S3: (Y,M) 
 

 

Ladder Program: 

 
개요: 

고속 카운터 사용 전에, PG 카드 보유 여부를 확인하십시오. 자동 카운트를 사용하려면, DHSCS 

명령을 사용하여 목표 값을 지정하고 M1028=On 설정하십시오. 카운터 숫자= 목표 값일 때 카운터 

C235 는 ON 합니다. C235 를 초기화 하려면, M1029=ON 로 설정하십시오. 
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고속 카운터의 3 가지 입력 모드는 다음과 같이 D1044 에 의해 설정됩니다. 

1. A-B 상 모드: 카운팅을 위한 A 및 B 펄스를 사용자가 입력 가능. A , B  및 GND 은 

접지되어야 합니다.  

2. 펄스 + 신호 모드: 펄스 입력 또는 신호에 의한 카운트 설정. A 가 펄스이고 B 가 

신호입니다. A , B  및 GND 은 접지되어야 합니다. 

3. 펄스 + flag 모드: M1030 카운트 가능. 이 모드는 A 만 필요하며 A , 및 GND 은 반드시 

접지되어야 합니다.  

 

명령 코드 기능 피 연산자 

FPID 

PID 컨트롤  

1:PID RUN/STOP (on/off) 
S1: PID 설정 포인트 선택. 

S2: PID 기능의 Kp 값 

S3: PID 기능의 Ki 값  

S4: PID 기능의 Kd 값  

컨트롤 PID 기능  
1:( X, Y, M, T, C) 
S1: (K,H,D) 
S2: (K,H,D)  
S3: (K,H,D)  
S4: (K,H,D) 
 

Ladder Program: 

 
 

개요 

이 명령은 PID 파라미터 10.00, 10.02 및 10.03 를 직접 컨트롤 합니다.  
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명령 코드 기능 피 연산자 

FREQ 

주파수 컨트롤  

 
1:RUN/STOP (on/off) 
S1: 설정 주파수 

S2: 가속 시간  

S3: 감속 시간 

인버터 설정 주파수 컨트롤 

1:( X, Y, M, T, C) 
S1: (K,H,D) 
S2: (K,H,D)  
S3: (K,H,D) 
2:( X, Y, M, T, C) 
3:M1028 
 

 

Ladder Program: 
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개요 

FREQ 명령으로 주파수 및 가속/감속 시간 컨트롤이 가능합니다. M1025 와 M1026 로 AC 모터 

드라이브의 RUN/STOP 및 운동 방향을 컨트롤 가능합니다.  

 

명령 코드 기능 피 연산자 

RPR 

파라미터 컨트롤 읽기  

 
1:READ/NONE (on/off) 
S1: 파라미터 코드 

S2: 파라미터 읽기 및 S2 에 저장  

파라미터 읽기 
1:( X, Y, M, T, C) 
S1: (K, H, D) 
S2: (D)  
 
 

WPR 

파라미터 컨트롤 읽기  

 
1:WRITE/NONE (on/off) 
S1: S2 를 파라미터 S1 에 쓰기 

S2: 파라미터 코드  

파라미터 쓰기 

1:( X, Y, M, T, C) 
S1: (K,H,D) 
S2: (D,H,K)  
 
 

Ladder Program: 

 
개요: 

RPR 와 WPR 명령으로 파라미터 및 통신 주소 읽기/쓰기가 가능합니다.  
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에러 코드 
코드 ID 개요 대응 방법 

PLod 20 데이터 쓰기 에러 프로그램 에러 점검 및 프로그램 다운로드 

재 실행 

PLSv 21 실행 시 데이터 쓰기 에러 전원 재 시작 후 프로그램 다운로드 재 

실행 

PLdA 22 프로그램 업로드 에러 1. 업로드 재 실행. 
2. 계속 발생 시는 제조사 반품 

PLFn 23 프로그램 다운로드 시 명령 에러 프로그램 에러인지 점검 후 프로그램 

다운로드 재 실행 

PLor 30 프로그램 용량이 메모리 용량 

초과 
전원 재 시작 후 프로그램 다운로드 재 

실행 

PLFF 31 실행 시 명령 에러 

PLSn 32 점검 에러  

PLEd 33 프로그램에 “END” 명령 없음 

PLCr 34 명령 MC 이 9 회 이상 연속 

사용됨.  
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Appendix C CE 

 
DELTA ELECTRONICS, INC. 
 

EC Declaration of Conformity 
According to the Low Voltage Directive 73/23/EEC and the Amendment Directive 93/68/EEC 

 
For the following equipment: 
AC Motor Drive                                                                          
(Product Name) 
 
VFD002E21A, VFD002E21P, VFD004E21A, VFD004E21P, VFD007E21A, VFD007E21P, 
VFD015E21A, VFD022E21A, VFD002E23A, VFD002E23P, VFD004E23A, VFD004E23P, 
VFD007E23A, VFD007E23P, VFD015E23A, VFD015E23P, VFD022E23A, VFD037E23A, 
VFD004E43A, VFD004E43P, VFD007E43A, VFD007E43P, VFD015E43A, VFD022E43A, 
VFD037E43A, VFD002E11A, VFD002E11P, VFD004E11A, VFD004E11P, VFD007E11A, 
VFD055E23A, VFD075E23A, VFD055E43A, VFD075E43A, VFD110E43A 
(Model Name) 
 
is herewith confirmed to comply with the requirements set out in the Council Directive 73/23/EEC for 
electrical equipment used within certain voltage limits and the Amendment Directive 93/68/EEC. For 
the evaluation of the compliance with this Directive, the following standard was applied: 
 
IEC61800-5-1  
The following manufacturer/importer is responsible for this declaration: 
 
Delta Electronics, Inc.                                                                    
(Company Name) 
 
31-1, Shien Pan Road, Kuei San Industrial Zone, Taoyuan Shien, Taiwan 333                                   
(Company Address) 
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DELTA ELECTRONICS, INC. 
 

EC Declaration of Conformity 
According to the Low Voltage Directive 89/336/EEC and the Amendment Directive 93/68/EEC 

 
For the following equipment: 
AC Motor Drive                                                                          
(Product Name) 
 
VFD002E21A, VFD002E21P, VFD004E21A, VFD004E21P, VFD007E21A, VFD007E21P, 
VFD015E21A, VFD022E21A, VFD002E23A, VFD002E23P, VFD004E23A, VFD004E23P, 
VFD007E23A, VFD007E23P, VFD015E23A, VFD015E23P, VFD022E23A, VFD037E23A, 
VFD004E43A, VFD004E43P, VFD007E43A, VFD007E43P, VFD015E43A, VFD022E43A, 
VFD037E43A, VFD002E11A, VFD002E11P, VFD004E11A, VFD004E11P, VFD007E11A, 
VFD055E23A, VFD075E23A, VFD055E43A, VFD075E43A, VFD110E43A 
(Model Name) 
 
is herewith confirmed to comply with the requirements set out in the Council Directive 89/336/EEC for 
electrical equipment used within certain voltage limits and the Amendment Directive 93/68/EEC. For 
the evaluation of the compliance with this Directive, the following standard was applied: 
 
EN61800-3, EN55011, EN50081-2, EN50082-2, EN61000-4-2, EN61000-4-3, EN61000-4-4, 
EN61000-4-5, EN61000-4-6, EN61000-4-8  
The following manufacturer/importer is responsible for this declaration: 
 
Delta Electronics, Inc.                                                                    
(Company Name) 
 
31-1, Shien Pan Road, Kuei San Industrial Zone, Taoyuan Shien, Taiwan 333                                   
(Company Address) 

 


