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머리말 

델타(DELTA)사의 고성능 VFD-M-D 시리즈를 구매해주셔서 감사 드립니다. VFD-M-D 시리즈는 

고품질의 부품과 재료로 제작되었으며 최신의 마이크로프로세서 기술을 적용한 제품입니다. 

 

이 설명서는 VFD-M-D 시리즈 AC 모터 드라이브의 설치, 파라미터 설정, 문제 해결, 그리고 정기 

점검을 위한 매뉴얼입니다. 기기의 안전한 운용을 위해, AC 모터 드라이브에 전원을 연결하기 전 

아래의 안전 주의사항을 읽어주시기 바랍니다. 설명서는 모든 사용자들이 참조할 수 있도록 

배포해주시고 언제나 찾아볼 수 있는 곳에 보관하시기 바랍니다. 

 

기기 및 인명 안전을 보장하기 위해 설치, 시동 및 점검은  AC 모터 드라이브에 한 전문 지식을 

가진 기술자가 수행하여 주십시오. VFD-M-D 시리즈 AC 모터 드라이브를 사용하기 전에는 반드시 

이 설명서를 충분히 정독하시고, 특히 경고, 위험, 주의라고 표시된 사항을 숙지하시기 바랍니다. 

그렇지 않을 경우, 인명 피해 및 기기의 손상이 발생할 수 있습니다. 질문사항이 있으시면 구입처에 

연락하시기 바랍니다. 

안전을 위해 반드시 설치 이전에 읽어보십시오. 

DANGER!
  

1. AC 모터 드라이브 배선 시에는 반드시 AC 입력 전원은 접속되지 않은 상태이어야 합니다. 

2. 전원이 꺼진 상태에도 DC-링크 축전지에는 위험 전압의 전하가 남아있을 수 있습니다. 안전 

사고의 방지를 위해, AC 모터 드라이브를 열기 전에는 반드시 전원이 꺼졌는지를 확인한 후, 

축전지의 전압이 안전한 수준으로 떨어지도록 10 분간 기하시기 바랍니다.  

3. 절  내부 부품이나 배선을 재조립하지 마십시오. 

4. AC 모터 드라이브의 입력/출력 단자에 적절하지 않은 케이블을 연결할 경우 수리 불가능한 

수준의 기기 손상이 발생할 수 있습니다. AC 모터 드라이브의 출력 단자 U/T1, V/T2, 그리고 

W/T3 를 절 로 AC 본체 회로 전원에 직접 연결하지 마십시오.  

5. 접지 단자를 이용하여 VFD-M-D 를 접지하십시오. 접지 방법은 AC 모터 드라이브가 설치되는 

국가의 접지 규정을 준수해야 합니다. 기본 배선 다이어그램을 참조하십시오. 

6. VFD-M-D 시리즈는 3 상 유도 전동기의 다양한 속도를 제어하기 위해서만 사용되어야 하며, 

단상 전동기 혹은 그 외의 목적으로 사용될 수 없습니다. 

7. VFD-M-D 시리즈는 엘리베이터 도어와 그 밖의 자동문 제어에 특화된 구동 장치이며, 의료 

기기나 인명과 관련되어 오작동 시 인명 피해를 발생시킬 수 있는 기기에 사용될 수 없습니다.  
8. VFD-M-D 는 엄격한 품질 관리를 거쳐 생산되지만, 만약 오작동을 통한 심각한 사고를 

발생시킬 수 있는 위와 같은 상황에 사용될 경우에는 추가적인 안전 장치가 필요합니다.  

DANGER!위 험!DANGER!위 험!



 

 

WARNING!
  

1. 내부 구성요소에 해 내전압 테스트(Hi-pot test)를 수행하지 마십시오. AC 모터 드라이브에 

사용된 반도체는 높은 압력에 쉽게 파손됩니다.  

2. 인쇄회로기판은 매우 예민한 MOS 부품들로 구성되어 있습니다. 이러한 부품들은 특히 

정전기에 매우 민감합니다. 부품들의 파손을 막기 위해 맨손이나 금속체로 회로기판이나 

부품들을 만지지 마십시오. 

3. 전문 기술자만이 AC 모터 드라이브를 설치, 배선 및 유지/보수를 수행할 수 있습니다. 

 

CAUTION!
 

1. 특정 파라미터 설정 하에서는 전원 연결 시 모터가 즉각적으로 구동될 수 있습니다. 

2. AC 모터 드라이브를 높은 온도, 직사광선, 높은 습도, 강한 진동, 부식성 가스 및 액체, 부유 

먼지 혹은 금속 입자들이 존재하는 곳에 설치하지 마십시오. 

3. AC motor 의 작동 규격에 맞게 사용하십시오.  규격에 맞지 않는 사용 시에는 화재, 폭발, 혹은 

전기 충격의 위험이 있습니다. 

4. 안전 사고를 막기 위해, 어린이와 일반인이 기기에 접근할 수 없어야 합니다. 

5. AC 모터 드라이브와 전동기 사이의 배선이 너무 긴 경우, 전동기의 층간 절연체가 손상될 수 

있습니다. 전동기의 손상을 막기 위해 주파수 인버터 duty motor 를 사용하거나 AC 출력 

리액터를 추가하시기 바랍니다. 자세한 사항은 Appendix B 리액터를 참조하십시오. 

6. AC 모터 드라이브의 정격 전압은 240V 이하여야 하며 본체 공급 전류 용량은 5000A RMS 

이하여야 합니다.

DANGER!경 고!DANGER!경 고!

DANGER!주 의!DANGER!주 의!
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Chapter 1 제품 소개 

1.1 제품 구성 확인 

VFD-M-D AC 모터 드라이브는 공정 시 엄격한 품질 검사를 거쳐 출하됩니다. AC 모터 드라이브를 

배송 받으신 후에는 다음의 사항을 확인하여 주시기 바랍니다.  

 패키지에 AC 모터 드라이브, 사용자 설명서 / 퀵 스타트, CD, 먼지 커버, 고무 부싱이 모두 

포함되어 있는지 확인하십시오. 

 기기가 배송 중 파손되지는 않았는지 확인하십시오.  

 주문서의 파트 넘버와 네임플레이트의 파트 넘버가 일치하는지 확인하십시오.  

1.1.1 네임플레이트 정보 

0.5HP/0.4kW 230V  단상 230V AC 모터 드라이브의 예시입니다. 

 

 

 

 

 

1.1.2 모델 설명 

 

Serial Number  & Bar Code

AC Drive Model
Input Spec.

Output Spec.
Output Frequency Range

Software version

MODEL
INPUT
OUTPUT

FREQUENCY RANGE 

: VFD004M21B-D
: 1PH  6 .3A/3PH 3.2A  200-240V  50 / 60Hz

: 3PH  0-240V  2.5A  1.0kVA  0 .5HP

: 0 .1-400Hz

004M21BDT5220001
01.02

AC Drive 모델

입력 사양

출력 사양

출력 주파수 범위

시리얼 넘버 & 바코드

소프트웨어 버전

Serial Number  & Bar Code

AC Drive Model
Input Spec.

Output Spec.
Output Frequency Range

Software version

MODEL
INPUT
OUTPUT

FREQUENCY RANGE 

: VFD004M21B-D
: 1PH  6 .3A/3PH 3.2A  200-240V  50 / 60Hz

: 3PH  0-240V  2.5A  1.0kVA  0 .5HP

: 0 .1-400Hz

004M21BDT5220001
01.02

AC Drive 모델

입력 사양

출력 사양

출력 주파수 범위

시리얼 넘버 & 바코드

소프트웨어 버전

VFD B

Version Type

21

Mains Input Voltage
21: Single phase230V 

M

M Series

004

Applicable motor capacity
004: 0.5 HP(0.4kW)     
Series Name ( ariable requency rive)V F D

D-
Specific AC Motor Drives 
for Elevator Door
엘리베이터 도어 전용
AC Motor Drive

버전 타입

본체 입력 전압
21: 230V 단상

M 시리즈

적용 가능한 모터 용량
004: 0.5HP (0.4kW)

시리즈 네임 (Variable Frequency Drive)

VFD B

Version Type

21

Mains Input Voltage
21: Single phase230V 

M

M Series

004

Applicable motor capacity
004: 0.5 HP(0.4kW)     
Series Name ( ariable requency rive)V F D

D-
Specific AC Motor Drives 
for Elevator Door
엘리베이터 도어 전용
AC Motor Drive

버전 타입

본체 입력 전압
21: 230V 단상

M 시리즈

적용 가능한 모터 용량
004: 0.5HP (0.4kW)

시리즈 네임 (Variable Frequency Drive)
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1.1.3 시리즈 넘버 설명 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

만약 네임플레이트 정보가 주문서와 일치하지 않는 등의 문제가 발생할 경우, 제품 

공급처에 문의하시기 바랍니다. 

 

1.2 제품 외양 

(정확한 제품 규격에 해서는 Chapter 2.3 을 참조하십시오.) 

 

0.5HP/0.4kW 

 

226T004M21BD

Production number

Production year 2006
Production factory

Production week

(Taoyuan)

Model
230V 1-phase 0.5HP(0.4kW)

0001

제조 번호

제조 주간

제조 년도 (2006년)

제조 공장
(타오위엔: Taoyuan)

모델
230V 단상 0.5HP (0.4kW)

226T004M21BD

Production number

Production year 2006
Production factory

Production week

(Taoyuan)

Model
230V 1-phase 0.5HP(0.4kW)

0001

제조 번호

제조 주간

제조 년도 (2006년)

제조 공장
(타오위엔: Taoyuan)

모델
230V 단상 0.5HP (0.4kW)
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1.3 설치 및 배선 준비 
1.3.1 키패드 제거 

 
 

1.3.2 프론트 커버 제거 

RST 사이드 UVW 사이드 

 
 

1.4 이동 

완전 조립된 상태에서만 AC 모터 드라이브를 이동시키시기 바랍니다. 

 

1.5 보관 
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설치 이전에는 반드시 AC 모터 드라이브를 운송용 종이 상자 혹은 나무 상자에 보관하십시오. 

적절하지 않은 보관 방법으로 인한 제품의 이상은 품질 보증의 범위에 해당되지 않습니다. 보관에 

적합한 환경은 아래와 같습니다.  

 

부식성 연기 혹은 직사광선이 닿지 않는 깨끗하고 건조한 장소.  

주변 온도가 -20 °C 에서 +60 °C 범위 내의 장소. 

주변 습도가 0%에서 90% 이내이며 증기의 응결이 이루어지지 않는 환경 

주변 기압이 86kPA 에서 106kPA 범위 내의 장소 

CAUTION!
 

1. 온도가 급격히 변화하는 장소에 보관하지 마십시오. 응결 혹은 동결이 발생할 수 있습니다. 

2. 맨바닥에 보관하지 마십시오. 습한 환경에 보관할 경우 반드시 습기 제거재와 함께 

보관하십시오.  

3. AC 모터 드라이브를 3 개월 이상 보관할 경우, 보관 장소의 온도는 30 °C 이하여야 합니다. 

장기 보관 시에는 전해 커페시터의 성능 저하가 발생할 수 있으므로 1 년 이상 사용하지 않고 

보관하는 것은 바람직하지 않습니다. 

4. AC 모터 드라이브를 건물 내부 혹은 습기와 먼지가 많은 장소에 설치한 후에 장기간 사용하지 

않을 경우에는 위에 제시된 조건에 맞는 장소로 옮긴 후에 보관하십시오.  

DANGER!주 의!DANGER!주 의!
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Chapter 2 설치 및 배선 

2.1 설치 환경 

AC 모터 드라이브 r 를 아래의 조건을 갖춘 환경에 설치하십시오. 

 

작동 환경 공기 온도: -10~+40°C (14~104°F) for UL & cUL 

 -10~+50°C (14~122°F) 먼지 커버 제거시

상  습도: <90%, 응결 없을 것 

기압: 86 ~ 106 kPa 

설치 장소 고도: <1000m 

진동: <20Hz: 최 9.80 m/s2 (1G) 

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

보관 및 이동 온도: -20°C ~ +60°C (-4°F ~ 140°F) 

상  습도: <90%, 응결 없을 것 

기압: 86 ~ 106 kPa 

진동: <20Hz: 최  9.80 m/s2 (1G) 

20 ~ 50Hz: 최  5.88 m/s2 (0.6G) 

공해 수준 2: 공장 환경에서 구동 가능 

CAUTION!
 

1. 위의 조건을 벗어난 환경에서의 작동, 보관 혹은 이동은 AC 모터 드라이브를 손상시킬 수 

있습니다. 

2. 이러한 주의 사항을 준수하지 않을 경우 품질 보증이 유효하지 않을 수 있습니다! 

2.2 설치 

1. 평평한 수직면에 볼트 혹은 나사를 이용하여 AC 모터 드라이브를 고정시키십시오. 그 외의 

방법으로는 설치할 수 없습니다. 

2. AC 모터 드라이브는 작동 중 열을 발생시킵니다. 열 배출을 위한 충분한 공간을 확보하십시오.  

3. 히트 싱크 부분은 가동 중 90°C 까지 온도가 올라갈 수 있습니다.  AC 모터 드라이브 고정부는 

고온에 견딜 수 있는 불연소성 소재로 구성되어야 합니다. 

4. AC 모터 드라이브를 캐비닛 등의 좁은 장소에 설치하는 경우, 주변 온도 10 ~ 40°C 의 환기가 

잘되는 장소여야 합니다. 환기가 좋지 못한 곳에 AC 모터 드라이브를 설치하지 마십시오. 

DANGER!주 의!DANGER!주 의!
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하나의 캐비닛에 다수의 AC 모터 드라이브를 설치할 경우, 충분한 간격을 유지하여 가로로 

열을 맞추어 설치하십시오. 상하로 설치해야 하는 경우, 상호 가열을 막기 위해 AC motor 

사이에 금속 배리어를 설치하십시오. 

5. 히트 싱크 주변에 천 조각, 종이, 톱밥, 금속 조각 등이 들어가지 않도록 주의하시기 바랍니다. 

 

150mm

150mm
5
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m

50
m
m

Air Flow
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2.3 규격 

(단위는 밀리미터와 [인치]임) 

VFD004M21B-D 
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LC-M02E 

 
2.4 배선 

프론트 커버를 제거한 후, 전원과 제어 단자에 먼지나 이물질이 없는지 확인하십시오. 배선 시에는 

아래의 주의사항을 준수하시기 바랍니다. 

 

 기본 배선 정보 

적용 가능한 규정 

모든 VFD-M-D 시리즈는 Underwriters Laboratories, Inc. (UL)와 Canadian Underwriters 

Laboratories (cUL)에 등재되어 있으며, 따라서 the National Electrical Code (NEC)와 the 

Canadian Electrical Code (CEC)의 모든 필요 조건을 준수합니다. 

 

UL 과 cUL 의 필요 요건을 만족시키는 설치를 위해서는 최소한 “배선 유의사항”에 나와 있는 

지시 사항을 준수해야 합니다. 지역의 규정이 UL 과 cUL 에서 요구되는 사항 이상을 

요구합니다.면 지역의 규정을 준수하십시오. 전기 관련 데이터에 한 자세한 사항은 AC 모터 

드라이브에 부착되어 있는 기술 데이터 레이블과 모터의 네임플레이트를 참조하십시오. 

 

Appendix B 의 “라인 퓨즈 사양”에 각각의 B-시리즈 파트 넘버에 따른 적절한 퓨즈 파트 

넘버가 나열되어 있습니다. 이러한 퓨즈 (혹은 유사 기능의 부품)의 설치는 U.L. standard 의 

필요 조건들을 만족시켜야 합니다.  
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2.4.1 기본 배선 

 전원이 R/L1, S/L2, T/L3 단자를 통해서만 공급되고 있는지 확인하십시오. 다른 단자를 

통한 전원 공급은 기기의 손상을 가져올 수 있습니다. 전압과 전류는 네임플레이트에서 

지정된 범위 내로 유지되어야 합니다. 

 배선을 완료한 후에는 아래 사항을 확인하십시오. 

1. 모든 연결이 올바른가? 

2. 느슨한 전선은 없는가? 

3. 단자간 혹은 단자와 접지면 사이의 단선은 없는가? 
 

전원이 꺼진 후에도 DC bus 캐패시터에는 위험한 전압의 전하가 남아 있을 수 있습니다. 안전 

사고의 예방을 위해 전원을 끄고 캐패시터의 전압이 안전한 수준으로 내려갈 때까지 10 분 정도 

기다린 후에 AC 모터 드라이브를 여시기 바랍니다.  

 

DANGER!
  

1. 전기 충격, 화재, 전파 간섭 등을 예방하기 위해 모든 유니트는 공통 접지 단자에 직접 

접지되어야 합니다.  

2. AC 모터 드라이브에 한 전문 지식을 가진 기술자만이 설치, 배선 및 작동을 수행할 수 

있습니다.  

3. 전기 충격을 예방하기 위해 배선 작업 시에는 반드시 전원을 차단하여 주시기 바랍니다. 

 

 

기본 배선 다이어그램 

 

사용자는 반드시 다음 페이지의 배선 다이어그램에 따라 전선을 연결하여야 합니다. 모뎀 혹은 

전화선을 RS-485 통신 포트에 연결할 경우 기기에 영구적인 손상이 발생할 수 있습니다. 단자 1 과 

2 는 선택사양인 PU06 키보드의 전원 공급만을 위한 것이며 RS-485 통신용으로 사용할 수 

없습니다. 

 

DANGER!위 험!DANGER!위 험!



Chapter 2 설치 및 배선 |VFD-M-D Series 

2-6    Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05

B2

VP

A

B
GND

MI1
MI2
MI3

MI4

FWD

REV

MI5

DCM

FWD/STOP

REV/STOP
Digital Signal Common

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

R(L1)

S(L2)

T(L3)

Fuse/NFB(None Fuse Breaker)

R(L1)

S(L2)

T(L3)

U(T1)

V(T2)

W(T3)

IM
3~

RS-485

Motor

Serial interface
1:  
2:  

5:NONE 
6: Reserved

Reserved
Reserved

3: SG- 
4: SG+ 

E

RA1

RB1

RC1

Multi-function contact output
240VAC 2.5A
120VAC 5A
24VDC 5A

output of multi-function contact
(open collector)
48VDC50mA

Common o terminal of 
photocoupler

utput 

RA2

RC2

Multi-function contact output
240VAC 2.5A
120VAC 5A
24VDC 5A

PG A
B

+12/24V

DCM

24V12V
VP Voltage

Factory
setting

Emergency stop
Force stop

Demo mode

Door open limit signal

Door close limit signal
Mo1

Mo2

MCM

6 1←

 
 

 
 

 

B2

VP

A

B
GND

MI1
MI2
MI3

MI4

FWD

REV

MI5

DCM

FWD/STOP

REV/STOP
Digital Signal Common

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

R(L1)

S(L2)

T(L3)

Fuse/NFB(None Fuse Breaker)

R(L1)

S(L2)

T(L3)

U(T1)

V(T2)

W(T3)

IM
3~

RS-485

Motor

Serial interface
1:  
2:  

5:NONE 
6: Reserved

Reserved
Reserved

3: SG- 
4: SG+ 

E

RA1

RB1

RC1

Multi-function contact output
240VAC 2.5A
120VAC 5A
24VDC 5A

output of multi-function contact
(open collector)
48VDC50mA

Common o terminal of 
photocoupler

utput 

RA2

RC2

Multi-function contact output
240VAC 2.5A
120VAC 5A
24VDC 5A

PG A
B

+12/24V

DCM

24V12V
VP Voltage

Factory
setting

Emergency stop
Force stop

Demo mode

Door open limit signal

Door close limit signal
Mo1

Mo2

MCM

6 1←

* 위 단자에 본체 전압을 직접 적용하지 마십시오.

B2

VP

A

B
GND

MI1
MI2
MI3

MI4

FWD

REV

MI5

DCM

FWD/STOP

REV/STOP
Digital Signal Common

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

R(L1)

S(L2)

T(L3)

Fuse/NFB(None Fuse Breaker)

R(L1)

S(L2)

T(L3)

U(T1)

V(T2)

W(T3)

IM
3~

RS-485

Motor

Serial interface
1:  
2:  

5:NONE 
6: Reserved

Reserved
Reserved

3: SG- 
4: SG+ 

E

RA1

RB1

RC1

Multi-function contact output
240VAC 2.5A
120VAC 5A
24VDC 5A

output of multi-function contact
(open collector)
48VDC50mA

Common o terminal of 
photocoupler

utput 

RA2

RC2

Multi-function contact output
240VAC 2.5A
120VAC 5A
24VDC 5A

PG A
B

+12/24V

DCM

24V12V
VP Voltage

Factory
setting

Emergency stop
Force stop

Demo mode

Door open limit signal

Door close limit signal
Mo1

Mo2

MCM

6 1←

* 위 단자에 본체 전압을 직접 적용하지 마십시오.

B2

VP

A

B
GND

MI1
MI2
MI3

MI4

FWD

REV

MI5

DCM

FWD/STOP

REV/STOP
Digital Signal Common

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

R(L1)

S(L2)

T(L3)

Fuse/NFB(None Fuse Breaker)

R(L1)

S(L2)

T(L3)

U(T1)

V(T2)

W(T3)

IM
3~

RS-485

Motor

Serial interface
1:  
2:  

5:NONE 
6: Reserved

Reserved
Reserved

3: SG- 
4: SG+ 

E

RA1

RB1

RC1

Multi-function contact output
240VAC 2.5A
120VAC 5A
24VDC 5A

output of multi-function contact
(open collector)
48VDC50mA

Common o terminal of 
photocoupler

utput 

RA2

RC2

Multi-function contact output
240VAC 2.5A
120VAC 5A
24VDC 5A

PG A
B

+12/24V

DCM

24V12V
VP Voltage

Factory
setting

Emergency stop
Force stop

Demo mode

Door open limit signal

Door close limit signal
Mo1

Mo2

MCM

6 1←

* 위 단자에 본체 전압을 직접 적용하지 마십시오.



Chapter 2 설치 및 배선 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 2-7

2.4.2 외부 배선 

Motor

EMI Filter

R/L1 T/L3

U/T1 V/T2 W/T3

B2

Zero-phase
Reactor

Power Supply

FUSE/NFB

Magnetic
contactor

B1

Input AC
Line Reactor

Output AC
Line Reactor

Braking
Resistor

S/L2

 
 

항목 설명 

파워 

서플라이 
Appendix A 에 제시된 공급 전원에 한 
요구 사항을 준수하십시오.  

Fuse/NFB 
(선택사항) 

전원을 켤 때 기동전류가 발생할 수 

있습니다. Appendix B 의 도표를 참조하여 

정격 전류에 적합한 퓨즈를 선택하십시오. 

NFB (배선용 차단기) 사용은 

선택사항입니다.  

Magnetic 
contactor 
(선택사항) 

Magnetic contactor 를 AC motor drive 의 I/O 
switch 로 사용하지 마십시오. AC drive 의 

동작 수명을 단축시킬 수 있습니다.  

입력 AC 
라인 리액터

(선택사항) 

입력 역률 향상, 고조파 감소, AC 라인 

교란(서지, 스위칭 스파이크, 단시간 정전 

등)에 한 보호의 용도로 사용합니다. AC 
라인 리액터는 공급 전원 용량이 500kVA 
이상이며 인버터 용량의 6 배 이상 혹은 본체 
배선 길이가 10m 이하일 경우에만 
사용하십시오.  

Zero-phase 
Reactor 
(Ferrite Core 
Common 
Choke) 
(선택사항) 

영위상 리액터는 특히 음향 기기가 인버터 

주변에 설치될 경우에 전파 잡음을 줄이기 

위해 사용됩니다. 입력과 출력 양 방향의 

잡음 제거에 효과적이며, 감쇠 수준은 AM 

밴드에서 10MHz 까지 넓은 범위에서 

효과가 있습니다. Appendix B 의 영위상 

리액터에 한 사항을 참조하십시오. 
(RF220X00A) 

EMI filter 
(선택사항) 

전자파 장애를 줄이기 위해 사용합니다. 

자세한 사항은 Appendix B 를 

참조하십시오. 

제동 저항 
(선택사항) 

모터의 감속 시간을 줄이기 위해 

사용합니다. 제동 저항의 개별 사양에 

해서는 Appendix B 의 도표를 

참조하십시오.  

출력 AC  
라인 리액터

(선택사항) 
 

모터 서지 전압 진폭은 모터 케이블 길이에 

따라 달라집니다. 20m 이상 긴 모터 

케이블을 사용하기 위해서는 인버터 출력 

방향에 리액터를 설치할 필요가 있습니다. 
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2.4.3 본체 단자 연결 

단자 기호 단자 기능 설명 

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

U/T1, V/T2, 

W/T3 
3상 유도 모터 연결을 위한 AC 드라이브 출력 단자 

B1~B2 제동 저항 연결 (선택사항) 

 
접지. 지역 규정을 준수하십시오. 

 

본체 전원 단자 (R/L1, S/L2, T/L3) 

 회로 보호를 위해 본 단자 (R/L1, S/L2, T/L3)를 배선용 차단기 혹은 누선 차단기를 통해 

3상 AC 전원 (일부 모델에 해서는 단상 AC 전원)에 연결하십시오. 역상 (phase-

sequence)에 한 고려는 필요하지 않습니다. 

 AC 모터 드라이브의 보호 기능 수행 시 빠른 전원 차단과 오작동 방지를 위해 전원 입력 

배선에 Magnetic Contractor (MC)의 추가가 바람직합니다. MC의 양쪽 단자는 R-C Surge 

absorber를 갖추고 있어야 합니다.  

 전원을 끄거나 켬으로써 AC 모터 드라이브를 작동을 개시하거나 정지시키지 마십시오. 

제어 터미널 혹은 키패드의 RUN/STOP 커맨드를 사용하시기 바랍니다. 부득이하게 전원을 

통해 AC 모터 드라이브의 동작을 제어해야 하는 경우는 1시간에 한 번 정도가 바람직합니다. 

 단상 전원에 3상 모델을 연결하지 마십시오.  

 

제어 회로 단자 (U, V, W) 

 AC 드라이브 출력 단자 U/T1, V/T2, W/T3를 모터 단자 U/T1, V/T2, W/T3에 각각 

연결할 경우, 전진 구동시 모터는 반시계 방향 (모터의 샤프트 방향에서 본 기준)으로 

회전합니다. 영구적으로 모터 회전의 방향을 반 로 하려면 모터 리드 중 두 개의 리드를 

반 로 연결하십시오.  

 

 

 

Forward
running
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 Phase-compensation capacitors 혹은 Surge absorbers를 AC 모터 드라이브의 출력 

단자에 연결하지 마십시오. 

 모터 케이블이 너무 길 경우, 고용량성 스위칭 전류 피크(high capacitive switching 

current peaks)가 과전류, 누선 전류, 혹은 전류 판독 정확성 저하를 야기할 수 있습니다. 

이를 방지하기 위해서는 모터 케이블의 길이는 3.7kW 이하 모델의 경우 20m 이하로, 

5.5kW 이상 모델의 경우 50m 이하로 하여 주십시오. 만약 부득이하게 모터 케이블의 

길이가 이 이상 길어질 경우, AC 출력 리액터를 사용하시기 바랍니다. 

 인버터 사용에 적절하도록, 절연 상태가 양호한 모터를 사용하십시오. 

 

 외부 제동 저항 연결을 위한 [B1, B2] 단자 

B2

BR

Braking resistor(optional)
Refer to Appendix B for the use of
special braking resistor

 
 잦은 감속 걸림, 짧은 감속 시간, 낮은 감속 제동 토크가 문제가 되거나 감속 토크의 증가가 

필요한 경우에는 제동 저항기(brake resistor) 또는 제동 유니트(brake 단위)를 

사용하십시오.  

 AC 모터 드라이브에는 제동 초퍼(brake chopper)가 기본적으로 내장되어 있으므로 필요한 

경우 외부 제동 저항기를 [B1, B2] 단자에 연결할 수 있습니다. 

WARNING!
  

1. [B2]와 [B1]이 단선될 경우 AC 모터 드라이브가 손상을 입을 수 있습니다.  

 

접지 단자 ( ) 

 리드가 정확히 연결되었으며 AC 드라이브가 적절히 접지되었는지 확인하십시오. (접지 

저항은 100Ω 을 넘어서는 안됩니다.) 

 접지 리드는 지역 규정을 준수해야 하며 가능한 한 짧아야 합니다.  

 다수의 VFD-M-D 유니트가 한 위치에 설치될 수 있습니다. 모든 유니트는 아래 그림과 

같이 공통 접지 단자에 직접 접지되어야 합니다. 접지 루프가 만들어지지 않도록 

주의하십시오.  

goodexcellent not allowed  

DANGER!경 고!DANGER!경 고!



Chapter 2 설치 및 배선 |VFD-M-D Series 

2-10    Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05

2.4.4 제어 단자 

디지털 입력 회로도 (NPN 모드) 

 

      

+24
NPN Mode

multi-input
terminal

Internal CircuitDCM  
 

단자 기호와 기능 

단자 

기호 
단자 기능 

공장 출하 시 설정 

ON: DCM에 연결됨 

FWD 정회전-정지 명령 
ON: Run in FWD direction (door close)

OFF: Stop acc. to Stop Method 

REV 역회전-정지 명령 
ON: Run in REV direction (door open)

OFF: Stop acc. to Stop Method 

MI1 다기능 입력 1 

다기능 입력의 프로그래밍에 한 사항은 

Pr.5-00 to Pr.5-04를 참조하십시오.. 

MI2 다기능 입력 2 

MI3 다기능 입력 3 

MI4 다기능 입력 4 

MI5 다기능 입력 5 

DCM 디지털 입력 공통 디지털 입력에 공통 

A A-phase 입력 단자 이 단자는 피드백 펄스 입력에 사용됩니다. 

다용도 입력 단자로도 사용 가능합니다. 

최  펄스: 500KP/Sec 

지원 유형: 전압 출력과 오픈 컬렉터 
B B-phase 입력 단자 

VP +12/24 Vdc 출력 

인코더를 위한 +12 or +24 VDC 전원을 적용 

가능하며 스위치를 통해 변환할 수 있습니다. 

(12V/100mA, 24V/50mA). 
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단자 

기호 
단자 기능 

공장 출하 시 설정 

ON: DCM에 연결됨 

RA1 
다기능 릴레이 1 출력 

(N.O.) a 

저항 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.6-00 과 Pr.6-01을 

참조하십시오. 

RB1 
다기능 릴레이 2 출력 

 (N.C.) b 

RC1 다기능 릴레이 1 공통 

RA2 
다기능 릴레이 2 출력 

(N.O.) a 

RB2 
다기능 릴레이 2 출력 

(N.C.) b 

RC2 다기능 릴레이 2 공통 

MO1 
다기능 출력 1 

(Photocoupler) 

최  48VDC, 50mA 

프로그래밍은 Pr.6-02 에서 Pr.6-03을 

참조하십시오 

 

MO1~MO2-DCM

MO1~MO2

MCM

Internal Circuit

Max: 48Vdc
         50mA

 

MO2 
다기능 출력 2 

(Photocoupler) 

MCM 다기능 출력 공통 다기능 출력에 공통 

제어 신호 전선 사이즈: 18 AWG (0.75 mm2) 차폐 전선. 
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디지털 입력 (MI1~MI5, DCM) 

 디지털 입력 제어를 위해 접점 혹은 스위치를 이용하는 경우, 접점 바운스를 피하기 위해 

고품질의 부품을 사용하시기 바랍니다. 

 

디지털 출력 (MO1, MO2, MCM) 

 배선 다이어그램을 참조하여 디지털 출력을 올바른 극성으로 연결하십시오.  

 디지털 출력에 릴레이를 연결할 경우, surge absorber 혹은 fly-back diode를 코일 너머에 

연결하여 극성을 확인하십시오. 

 

일반 사항 

 상호 간섭을 막기 위해 제어 배선과 전원 배선은 최 한 멀리 떨어뜨려 별개의 관로로 

구성하시기 바랍니다. 부득이한 교차가 필요한 경우 90º 각도로만 교차하도록 하십시오.  

 AC 모터 드라이브 제어 배선은 전원 배선 혹은 단자와 접촉하지 않도록 적절히 설치되어야 

합니다.  

 

NOTE   
 EMI (Electro Magnetic Interference: 전자기 간섭)을 줄이기 위한 필터가 필요한 경우, 

AC 드라이브에 최 한 가깝게 설치하십시오. EMI는 반송파 주파수를 낮춤으로서도 

감소시킬 수 있습니다. 

 GFCI (Ground Fault Circuit Interrupter)을 이용할 경우, nuisance tripping을 막기 위해 

200mA의 민감도와 0.1초 이하의 감지 시간을 가진 전류 센서를 채택하시기 바랍니다.  

DANGER!
  

배선의 절연체가 손상될 경우 높은 전압으로 인한 인명 피해 혹은 회로 / 기기의 손상이 일어날 수 

있습니다.  

NOTE참 고NOTE참 고NOTE참 고

DANGER!위 험!DANGER!위 험!
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2.4.5 주 회로 단자 

0.5HP (0.4kW) VFD004M21B-D 

 
제어 단자  

토크: 2.5Kgf-cm (2.2 in-lbf) 

와이어: 16-22 AWG (1.3-0.3 mm2) 

 

전원 단자 

토크: 14 kgf-cm (12 in-lbf) 

와이어 지름: 12-14 AWG (3.3-2.1mm2) 

와이어 유형: Copper only, 75°C  
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의도된 공백입니다.
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Chapter 3 시동 

 

3.1 시동 준비 

 

진행하기에 앞서 아래의 사항을 주의 깊게 확인하시기 바랍니다.  

 배선이 정확하게 이루어졌는지 확인하십시오. 특히 드라이브의 접지 상태와 출력 단자 

U,V,W가 전원에 연결되지 않은 것을 확인하시기 바랍니다. 

 단자간, 단자와 접지, 단자와 본체 전원 사이에 단락은 없는지 확인하십시오.  

 나사, 커넥터, 단자에 느슨한 부분은 없는지 확인하십시오. 

 AC motor에 그 밖의 기기들이 연결되어 있지는 않은지 확인하십시오. 

 전원 공급 직후 AC 모터 드라이브의 급작동 혹은 오동작을 방지하기 위해 전원을 공급하기 

전 모든 스위치가 OFF로 되어 있는지 확인하십시오. 

 전원 공급 전에 프론트 커버가 정확히 장착되어 있는지 확인하십시오. 

 젖은 손으로 AC 모터 드라이브를 작동시키지 마십시오. 

 전원 공급 후 아래의 사항을 확인하시기 바랍니다.  

- 키패드는 아래와 같이 점등되어야 합니다. (에러 없는 정상 상태) 

 

DIGITAL KEYPAD

RUN STOP FWD REV

MODE

ENTER

RUN

STOP
RESET

VFD-M

LC-M2E
FREQ SET
0

50

10 0

When power is ON, LEDs  "STOP" and 
"FWD" should light up. The display will 
show "F4.00" . 

 
 
 
- 내부 팬이 작동해야 합니다. (팬 제어에 한 출하 시 기본값: Pr.0-16=03) 

DIGITAL KEYPAD

RUN STOP FWD REV

MODE

ENTER

RUN

STOP
RESET

VFD-M

LC-M2E
FREQ SET
0

50

10 0

When power is ON, LEDs  "STOP" and 
"FWD" should light up. The display will 
show "F4.00" . 

전원이 ON인 상태에서 “STOP”과 “FWD” 버튼 LED
가 점등되어야 하며 화면은 “F4.00”을 표시하여야
합니다.

DIGITAL KEYPAD

RUN STOP FWD REV

MODE

ENTER

RUN

STOP
RESET

VFD-M

LC-M2E
FREQ SET
0

50

10 0

When power is ON, LEDs  "STOP" and 
"FWD" should light up. The display will 
show "F4.00" . 

전원이 ON인 상태에서 “STOP”과 “FWD” 버튼 LED
가 점등되어야 하며 화면은 “F4.00”을 표시하여야
합니다.
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3.2 조작 방법 

디지털 키패드 LC-M02E 조작 방법에 해서는 4.2 절을, 설정에 해서는 챕터 5 파라미터 편을 

참조하시기 바랍니다. 적용 설정과 운용 규칙에 적합한 방법을 선택하십시오. 기본적인 조작 방법은 

아래 표와 같습니다.  

 

3.3 

시운

전 

 

“3.1 

시동 

준비”

의 

모든 사항에 한 확인을 마친 후에 시운전을 수행할 수 있습니다. 공장 출하 시에는 조작을 키패드로 

수행하도록 설정되어 있습니다. (Pr.0-12=00). 

1. 전원을 넣은 후, 화면에 F4.00Hz가 표시되는 것을 확인하십시오. 

2. RUN  키를 눌러 모터를 정회전시키십시오. 역회전으로의 전환은  키이며, 화면에는 

이 표시됩니다.  정지를 위해 감속을 원하신다면 RESET
STOP

 키를 누르십시오.  

3. 아래 사항을 확인하십시오. 
 모터의 회전 방향이 바른지 확인하십시오.  

 모터 작동 시 비정상적인 소음이나 진동이 없는지 확인하십시오.  

 가속과 감속이 부드럽게 이루어지는지 확인하십시오.  

 

시운전이 정상적으로 이루어졌다면, 정식 가동에 들어가십시오.  

 

 

NOTE  

1. 문제 발생 시 바로 작동을 멈추시고 문제 해결을 위해 설명서 문제 해결 편을 참조하십시오.  

2. AC 모터 드라이브가 멈춘 후에라도 L1/R, L2/S, L3/T 에 전원이 공급되고 있는 상태에서 출력 

단자 U,V,W 를 절 로 만지지 마십시오. 전원이 꺼진 후에도 DC-link 캐피시터에는 위험 전압 

수준의 전하가 남아 있을 수 있습니다.  

3. 부품의 파손을 막기 위해 맨손이나 금속으로 부품이나 기판을 만지지 마십시오.  

조작 방법 주파수 조작 명령 

LC-M02E 키패드 
 

RUN
  

RESET
STOP

 

외부 신호에  

의한 조작 

파라미터 설정:  

Pr. 5-00~Pr.5-04 to 01~04  

외부 단자 입력: 

FWD-DCM 

REV-DCM 
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의도된 여백입니다. 
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Chapter 4 디지털 키패드 조작 

4.1 디지털 키패드 LC-M02E 구성 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

디스플레이 메시지 설  명 

 
AC 드라이브 메인 주파수를 표시합니다.  

 
U/T1, V/T2, W/T3 단자의 실제 출력 주파수를 표시합니다.  

 
사용자 정의 유니트 (U = F x Pr.0-05) 

 
U/T1, V/T2, W/T3 단자의 현재 출력 전류를 표시합니다.  

 
AC 모터 드라이브가 정회전 상태임을 표시합니다.  

 
AC 모터 드라이브가 역회전 상태임을 표시합니다.  

 
선택한 파라미터를 표시합니다.  

 
선택한 파라미터에 한 실제 저장값을 표시합니다.  

 
외부 오류 

DIGITAL KEYPAD

RUN STOP FWD REV

MODE

ENTER

RUN

STOP
RESET

VFD-M

LC-M2E
FREQ SET
0

50

100

LED Display
Indicates motor and 
drive parameter.

LED Indicates
Lamp lights during RUN,
STOP, FWD & REV 
operation.

Run key
Starts AC drive operation.

STOP/RESET Key
Stops and resets the 
parameter after a fault
occurs.

UP and DOWN Key
Sets the parameter 
number or changes the 
numerical data such as the 
freq. reference.

Program/Function 
mode key
Selects normal mode/
program mode. Displays
the AC drive status, such as
output frequency.

Enter Key
Used to enter programming 
parameters

Potentiometer
It is no function for this 
specific drive

노멀 모드와 프로그램
모드를 선택합니다. 출력
주파수 등의 AC drive의
상태를 표시합니다.

프로그래밍 파라미터를
입력할 때 사용합니다.

이 모델에서는 사용하지
않습니다.

모터와 drive 파라미터를
표시합니다.

RUN, STOP, FWD, REV 
작동 시에 램프가
점등합니다.

AC drive 작동을 시작합니다.

문제 발생시 정지 및 파라미터
리셋을 수행합니다.

파라미터 넘버를 설정하거나
주파수 참조 등 숫자 데이터를
변경합니다.

DIGITAL KEYPAD

RUN STOP FWD REV

MODE

ENTER

RUN

STOP
RESET

VFD-M

LC-M2E
FREQ SET
0

50

100

LED Display
Indicates motor and 
drive parameter.

LED Indicates
Lamp lights during RUN,
STOP, FWD & REV 
operation.

Run key
Starts AC drive operation.

STOP/RESET Key
Stops and resets the 
parameter after a fault
occurs.

UP and DOWN Key
Sets the parameter 
number or changes the 
numerical data such as the 
freq. reference.

Program/Function 
mode key
Selects normal mode/
program mode. Displays
the AC drive status, such as
output frequency.

Enter Key
Used to enter programming 
parameters

Potentiometer
It is no function for this 
specific drive

노멀 모드와 프로그램
모드를 선택합니다. 출력
주파수 등의 AC drive의
상태를 표시합니다.

프로그래밍 파라미터를
입력할 때 사용합니다.

이 모델에서는 사용하지
않습니다.

모터와 drive 파라미터를
표시합니다.

RUN, STOP, FWD, REV 
작동 시에 램프가
점등합니다.

AC drive 작동을 시작합니다.

문제 발생시 정지 및 파라미터
리셋을 수행합니다.

파라미터 넘버를 설정하거나
주파수 참조 등 숫자 데이터를
변경합니다.

DIGITAL KEYPAD

RUN STOP FWD REV

MODE

ENTER

RUN

STOP
RESET

VFD-M

LC-M2E
FREQ SET
0

50

100

LED Display
Indicates motor and 
drive parameter.

LED Indicates
Lamp lights during RUN,
STOP, FWD & REV 
operation.

Run key
Starts AC drive operation.

STOP/RESET Key
Stops and resets the 
parameter after a fault
occurs.

UP and DOWN Key
Sets the parameter 
number or changes the 
numerical data such as the 
freq. reference.

Program/Function 
mode key
Selects normal mode/
program mode. Displays
the AC drive status, such as
output frequency.

Enter Key
Used to enter programming 
parameters

Potentiometer
It is no function for this 
specific drive

노멀 모드와 프로그램
모드를 선택합니다. 출력
주파수 등의 AC drive의
상태를 표시합니다.

프로그래밍 파라미터를
입력할 때 사용합니다.

이 모델에서는 사용하지
않습니다.

모터와 drive 파라미터를
표시합니다.

RUN, STOP, FWD, REV 
작동 시에 램프가
점등합니다.

AC drive 작동을 시작합니다.

문제 발생시 정지 및 파라미터
리셋을 수행합니다.

파라미터 넘버를 설정하거나
주파수 참조 등 숫자 데이터를
변경합니다.
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디스플레이 메시지 설  명 

 

입력을 받은 경우 1 초간 “End”를 표시합니다.  

 
입력이 유효하지 않을 경우 “Err”을 표시합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.2 디지털 키패드 LC-M02E 조작 
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or oror oror oror or

To set  parameters

to set the parameters. 

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

move to previous 
display 

parameter set 
successfully 

parameter set 
error

畫面選擇畫面選擇畫面選擇Selection mode

NOTE: In the selection mode, press

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

To modify data

To set direction

 
 

or oror oror oror or

To set  parameters

to set the parameters. 

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

move to previous 
display 

parameter set 
successfully 

parameter set 
error

畫面選擇畫面選擇畫面選擇Selection mode

NOTE: In the selection mode, press

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

To modify data

To set direction

파라미터 설정

Selection Mode

데이터 변경

방향 변경

참고: 파라미터 세팅 모드에서 를 누르면 Selection mode로 전환할 수 있습니다. .MODEMODEMODEMODE

이전 화면으로. .

파라미터 설정 에러

파라미터 설정 성공

참고: Selection mode에서 를 누르면 파라미터 설정으로 전환할 수 있습니다. .ENTERENTERENTERENTER

or oror oror oror or

To set  parameters

to set the parameters. 

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

move to previous 
display 

parameter set 
successfully 

parameter set 
error

畫面選擇畫面選擇畫面選擇Selection mode

NOTE: In the selection mode, press

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

資料修改

轉向設定

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

 START

GO START

 START

MODE MODEMODE MODEMODE

ENTER

MODE

ENTER ENTER ENTER

MODE

or

To modify data

To set direction

파라미터 설정

Selection Mode

데이터 변경

방향 변경

참고: 파라미터 세팅 모드에서 를 누르면 Selection mode로 전환할 수 있습니다. .MODEMODEMODEMODE

이전 화면으로. .

파라미터 설정 에러

파라미터 설정 성공

참고: Selection mode에서 를 누르면 파라미터 설정으로 전환할 수 있습니다. .ENTERENTERENTERENTER
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Chapter 5 파라미터 

VFD-MD 파라미터는  쉬운 작업설정을 위해 특성에 따라  9 개의 그룹으로 나뉘어져 있습니다.  

부분의 용도에서는 개시 전 작동중 재조정이 필요 없이 사용자가 파라미터 세팅을 끝낼 수 있습니다.  

 

9 개의 그룹은 다음과 같이 나뉘어 진다: 

 

Group 0 사용자 파라미터 

Group 1 기초 파라미터 

Group 2 모터와 피드백 기능 파라미터 

Group 3 문 열림 파라미터 

Group 4 문 잠김 파라미터 

Group 5 다기능 속도와 PLC 파라미터 

Group 6 디지털 출력 파라미터 

Group 7 보호와 특별 파라미터 

Group 8 통신 파라미터 

 



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

5-2    Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05

5.1 파라미터 설정 요약 

:파라미터는 작동중 조작할 수 있습니다.  

그룹 0 사용자 파라미터 

파라미터 

(Pr.) 
설명 설정 공장설정 고객 

0-00 AC 

모터드라이브의 

신원 코드 

읽기전용 ##  

0-01 모터드라이브의 

정격 전류 표시 

읽기전용 #.#  

0-02 파라미터 리셋 

08: 키패드잠금 

00 

 

09: 모든 파라미터 공장설정으로 리셋(50Hz, 

220V) 

10: 모든 파라미터 공장설정으로 리셋(60Hz, 

220V) 

0-03 작동시작 표시 선택 

00: 주파수 명령 값 표시 (F) 

00 

 

01: 실제 출력 주파수 표시(H) 

02: 사용자 정의 단위 내용 표시 (U) 

03: 다기능 표시, Pr.0-04 를 보시오. 

04: 정/역회전 명령 

0-04 다기능 내용 표시

00: 출력 전류 (A) 표시 

00 

 

01: 펄스 표시 

02: 걷는거리와 단계 속력 표시 (1.tt) 

03: DC-BUS 전압 (u )표시 

04: 출력 전압 (E) 표시 

05: 출력 동력 인자 앵글 (n) 표시 

06: 출력 동력 (P) 표시 

07: 실제 모터 속력 표시 

08: 전류에 관련있는 토크의 추정치 (t) 표시 

09: PG 숫자/10 밀리초 (G) 표시 

10: 열싱크의 온도 (°C) 표시   

11: 외부 입력 기기 상태 (I.) 표시 

12: 외부 출력 기기 상태  (o.) 표시 

13: 통신 주소 표시 (d.) 

0-05 
사용자 정의 계수 

K 
0.01 에서 160.0 1.00 

 

0-06 소프트웨어 버전 읽기전용 #.##  

0-07 비밀번호 입력 00 에서 9999 00  

0-08 비밀번호 설정 00 에서 9999 00  

0-09 문 제어 모드 

00: 거리 제어 모드 1 

00 

 

01: 거리 제어 모드 2 

02: 다단계 제어 모드 1 

03: 다단계 제어 모드 2 

04: 다단계 제어 모드 3 

05: 다단계 제어 모드 4 
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파라미터 

(Pr.) 
설명 설정 공장설정 고객 

0-10 
PWM 캐리어 

주파수 선택 
01~15 kHz 12 

 

0-11 AVR  기능 

00: AVR 기능 가능 

00 

 

01: AVR 기능 불가능  

02: AVR 감소때는 기능 불가능. 

0-12 작동 명령 소스 

00: 디지털 키패드 

00 

 

01: 외부 컨츄럴. 키패드 사용가능. 

02: 외부 컨츄럴. 키패드 사용불가능. 

03: RS-485 시리얼 통신 (RJ-11). 키패드 

사용가능 

04: RS-485 시리얼 통신 (RJ-11). 키패드 사용 

불가능 

0-13 정지 방법 

00: 램프 정지 

00 

 

01: 코스트정지 

02: 램프 정지; E.F.: 램프 정지 

03: 코스트정지; E.F.: 램프 정지 

0-14 문 열림/닫힘 제어 00: 문 열림/닫힘 작동 가능 

00 

 

01: 문 열림 작동 불가능 

02: 문 닫힘 작동 불가능 

0-15 위치 모드 

00: 제한 없음 시그널 

00 

 

01: 문 열림 제한 시그널만 

02: 문 닫힘 제한 시그널만 

03: 문 열림과 닫힘 제한 시그널만 

04: PG 숫자로 감지하고 또한 외부 문 

열림/닫힘 제한 시그널 수용  

0-16 팬 (fan) 제어 

00: 팬 항시 전원 on 

03 

 

01: 드라이브 1 분후 멈춤, 팬 작동 멈춤  

02: 작동시 팬 전원 on, 정지시 팬 전원 off 

03: 도달한 기초 온도 , 팬 작동 시작 

(온도가 60 oC 와 같거나 더 높을 때 

작동합니다.) 40 oC 보다 낮을 때 멈춥니다.  

0-17 

위치 모드의 

실속(失速) 전류 

레벨 
0.0~200.0% 30.0

 

0-18 제어 방법 
00: V/F 제어 

00 
 

01: 벡터(Vector)제어 

 

그룹 1 기초 파라미터 

파라미터 설명 설정 공장설정 고객 

1-00 
최  출력 

주파수(Fmax) 
50.00 에서 400.0 Hz 60.00

 

1-01 
최  전압 주파수 

(Fbase) 
0.10 에서 400.0 Hz 60.00
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파라미터 설명 설정 공장설정 고객 

1-02 
최  출력 전압 

(Vmax) 
230V 시리즈: 0.1V 에서 255.0V 220.0 

 

1-03 중간 주파수(Fmid) 0.10 에서 400.0 Hz 0.50  

1-04 전압 중간 값(Vmid) 230V 시리즈: 0.1V 에서 255.0V 1.7  

1-05 
최소 출력 주파수 

(Fmin) 
0.10 에서 400.0 Hz 0.50 

 

1-06 
최소 출력 전압 

(Vmin) 
230V 시리즈: 0.1V 에서 255.0V 1.7 

 

1-07 조그/위치 주파수 0.10 Hz 에서 400.0 Hz 4.00  

1-08 조그/위치 가속시간 0.1 에서 3600 초 2.0  

1-09 조그/위치 감속 시간 0.1 에서 3600 초 2.0  

1-10 
스킵 주파수 1  

상한가 
0.00 에서 400.0 Hz  0.00 

 

1-11 
스킵 주파수 1  

하한가 
0.00 에서 400.0 Hz  0.00 

 

1-12 
스킵 주파수 2  

상한가 
0.00 에서 400.0 Hz  0.00 

 

1-13 
스킵 주파수 2 

하한가 
0.00 에서 400.0 Hz  0.00 

 

 

그룹 2 모터와 피드백 기능 파라미터 

파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

2-00 
모터 파라미터 자동 

튜닝 

00: 불가능 

00 

 

01: 자동 튜닝 R1 

02: 자동 튜닝 R1 + 무 부하 시험 

2-01 모터로 정격 전류 FLA*5% ~ FLA*120% (FLA=2.5A) FLA*100%  

2-02 모터 무 부하 전류 FLA*0% ~ 모터로 정의된 전류 1.00  

2-03 토크 보상 0.0 에서 10.0 1.0  

2-04 모터 극 수 02 에서 10 04  

2-05 
모터 라인 사이의 

저항 R1 
0.00~99.99 Ω 0.00 

 

2-06 모터로 정격 슬립 0.00 에서 20.00 Hz 3.00  

2-07 슬립 보상 제한 0 에서 250% 200  

2-08 토크 보상 시간  0.01 에서 10.00 초 0.05  

2-09 슬립 보상 시간 상수 0.01 에서 10.00 초 0.10  

2-10 
모터 불안정을 위한 

보상 계수 
00 to 16 07  

2-11 PG 펄스 범위 00 to 4000 600  

2-12 PG 입력 

00: 가능 

00 
 

01: 정회전/ 시계 반  방향 회전 

02: 역회전/ 시계방향 회전 

2-13 전기기어 A 01 에서 5000 100  

2-14 전기기어 B 01 에서 5000 100  
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파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

2-15 

ASR (자동 속도 조절 

문 열림) 제어 (오직 

PG 와 함께) (P) 

0.0 에서 10.0 0.5 
 

2-16 

ASR (문 열림 자동 

속도 제어) 제어 

(오직 PG 와 함께) (I) 

0.00 에서 100.00 (0.00 불가능) 1.00
 

2-17 PG 슬립 보상 제한 0.00 에서 10.00 Hz 10.00  

2-18 
PG 피드백 시그널 

에러 이탈 범위  
0.01 에서 100 Hz 3.00  

2-19 
PG 피드백 시그널 

감지 시간 
0.0 에서 100.0 초 2.0  

2-20 
PG 피드백 시그널 

오류 처치  

00: 경고 후 계속 작동 

02 
 

01: 오류 그리고 램프정지 

02: 경고 후 저속 작동 

2-21 

210DH 와 210EH 의 

내용을 재생 하는 

샘플 시간 

0.01 에서 1.00 초 0.10
 

2-22 
문 너비 자동 튜닝 

주파수  
0.10 에서 1.00 초 0.10  

2-23 
문 너비 자동 튜닝 

기능 

00: 불가능 
00  

01: 가능 

2-24 문 너비 펄스(단위: 1) 01 에서 9999 7500  

2-25 
문 너비 펄스 

(단위: 10000) 
00 에서 99 00  

2-26 예  비 

2-27 예  비 

2-28 

ASR (문 닫힘 자동 

속도 조절) 제어 (오직 

PG 와 함께) (P) 

0.0 에서 10.0 0.5  

2-29 

ASR (문 닫힘 자동 

속도 조절) 제어(오직 

PG 와 함께) (I) 

0.00 에서 100.00 (0.00 불가능) 1.00  

 

 

 

 

 

 

그룹 3 문 열림 파라미터 

파라미터 설명 설정 공장설정 고객 



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

5-6    Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05

파라미터 설명 설정 공장설정 고객 

3-00 문 열림 결합 속도 

 

0.00 에서 400.0Hz 8.40  

3-01 문 열림 고속 시작 

 

00 에서 65535 (펄스 숫자) 300  

3-02 문 열림 고속 1 

 

0.00 에서 400.0Hz 42.00  

3-03 문 열림 최종 속도 

시작 

 

0.0 에서 100.0% 95.0  

3-04 문 열림 최종 속도 

 

0.00 에서 400.0Hz 5.00  

3-05 문 열림 유지 속도 

시작 

 

0.0 에서 100.0% 99.0  

3-06 문 열림 유지 속도 

 

0.00 에서 400.0Hz 2.00  

3-07 문 열림 가속 시간 1 

 

0.1 에서 3600 초 2.0  

3-08 문 열림 감속 시간 1 

 

0.1 에서 3600 초 2.0  

3-09 문 열림 고속 2 

 

0.00 에서 400.0Hz 30.00  

3-10 문 열림 가속 시간 2 

 

0.1 에서 3600 초 10.0  

3-11 문 열림 감속 시간 2 

 

0.1 에서 3600 초 10.0  

3-12 문 열림 유지 토크 

 

0.0 에서 100.0% 30.0  

3-13 문 열림 유지 토크의 

반응 시간 

0.01 에서 10.00 초 

 

0.20  

3-14 문 열림 시간초과 

설정 

 

0.0 에서 180.0 초 (0.0: 불가능) 0.0  

3-15 문 열림 완료 후 전류 

레벨 1 Pr.3-12 까지 

감속   

 

0.0 에서 150.0% 0.0% 

 

3-16 문 열림 완료후 전류 

레벨 2 Pr.3-12 까지 

감속   

 

0.0 에서 150.0% 0.0% 

 

3-17 REV 기기 유지 시간 

  
0.0 에서 999.9 초(999.9 초 항시 기) 

0.0  

3-18 S 커브 문 열림 가속  

 
0.0 에서 10.0 sec 

0.0  

그룹 4 문 닫힘 파라미터 
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파라미터 설명 설정 공장설정 고객 

4-00 문 닫힘 고속 1 

 

0.00 에서 400.0Hz 30.00  

4-01 문 닫힘 최종 속도 

시작  

0.0 에서 100.0% 4.0  

4-02 문 닫힘 최종 속도 

 

0.00 에서 400.0Hz 5.00  

4-03 문 닫힘 유지 속도 

시작  

0.0 에서 100.0% 1.0  

4-04 문 닫힘 유지 속도 

 

0.00 에서 400.0Hz 2.00  

4-05 문 닫힘 가속 시간 1 

 

0.1 에서 3600 초 2.0  

4-06 문 닫힘 감속 시간 1 

 

0.1 에서 3600 초 2.0  

4-07 문 닫힘 고속 2 

 

0.00 에서 400.0Hz 20.00  

4-08 문 닫힘 가속 시간 2 

 

0.1 에서 3600 초 10.0  

4-09 문 닫힘 감속 시간 2 

 

0.1 에서 3600 초 10.0  

4-10 전류 레벨 1 재열림  

 

0.0 에서 150.0% 100.0  

4-11 가속 지 를 위한 

전류 레벨 1 재열림 

  

100~200% (100% 가 Pr.4-10 설정임) 150  

4-12 전류 레벨 2 재 열림 0.0 에서 150.0% 100.0  

4-13 가속 지 를 위한 

전류 레벨 1 재 열림 

100~200% (100% 가 Pr.4-12 설정임) 150  

4-14 재 열림 감속 시간 0.1 에서 3600 초 0.2  

4-15 문 닫힘 유지 토크 0.0 에서 100.0% 50.0  

4-16 문 닫힘 유지 토크 

반응시간  

0.01 에서 10.00 초 0.20  

4-17 저속 지  재 열림 

 

1.0 에서 99.0% (100% 가 문 너비이고, 저속 

지 는 0%~Pr. 4-17 입니다.) 

2.0  

4-18 재 열림 가속 경계선 

 

8.0 to 97.0% (100% 가 문 너비이고 가속 

지 는 Pr. 4-18~100%입니다.) 

70.0  

4-19 문 닫힘 시간초과 

설정  

0.0 에서 180.0 초 (0.0: 불가능) 0.0  

4-20 문 닫힘 후 전류 레벨 

1 Pr.4-15 까지 감속  

 

0.0~150.0% 0.0%  

4-21 문 닫힘 후 전류 레벨 

2 Pr.4-15 까지 감속  

 

0.0~150.0% 0.0%  

4-22 FWD 기기 유지 시간  

 
0.0 에서 999.9 초(항시 유지는 999.9 초) 0.0  
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파라미터 설명 설정 공장설정 고객 

4-23 문 닫힘을 위한 S 

커브 가속 시간   

 

0.0 에서 10.0 초 
0.0  

4-24 저속을 위한 재 열림 

전류 레벨 1 

0.0~150.0% 100.0  

4-25 저속을 위한 재 열림 

전류 레벨 2 

0.0~150.0% 100.0  

 

그룹 5 다단계 속도와 PLC 파라미터 

파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

5-00 다기능입력기기(MI1) 00: 기능 없음 00  

01: 다단계 속도 명령 1 

5-01 다기능입력기기(MI2) 02: 다단계 속도 명령 2 00  

03: 다단계 속도 명령 3 

5-02 다기능 입력 

기기(MI3) 

04: 다단계 속도 명령 4 00  

05: 첫번째/두번째 가속/감속 시간 선택 

5-03 다기능입력기기(MI4) 06: 저속 작동 00  

5-04 다기능 입력 

기기(MI5) 

07: 저속 작동을 위한 정회전/역회전 명령   00  

08: 데모 모드   

09: 동력 멈춤(NO) 

5-05 다기능 입력 기기(A) 10: 동력 멈춤(NC) 00  

11: 비상 멈춤(NO) 

5-06 다기능 입력 기기(B) 12: 비상 멈춤(NC) 00  

13: 작동 명령 선택 (키패드/외부기기) 

5-07 다기능 입력 

기기(COM1) 

14: 파라미터 잠금 가능(NC) 00  

15: 리셋(NO) 

5-08 다기능 입력 

기기(COM2) 

16: 리셋(NC) 00  

17: 완성된 열린 위치일 때 시그널  

5-09 다기능 입력 

기기(COM3) 

18: 완성된 닫힌 위치일 때 시그널  00  

19: 열림 허용차(allowance)시그널 

5-10 다기능 입력 

기기(COM4) 

20: 동력 문 열림 시그널 00  

21: 홈 복귀 

22: 첫번째/두번째 단계 문 열림/닫힘커브선택 

23: 완성된 열린 위치일때 시그널, RUN 

시그널을 포함 

24: 완성된 닫힌 위치일때 시그널, RUN 

시그널을 포함 

5-11 라인 시작 로크 아웃 

(Lockout) 

00: 불가능 00  

01: 가능 

5-12 2-도선 작동 제어 

모드 

00: 2-도선(정 회전/멈춤, 역회전/멈춤) 00  

01: 2-도선(정 회전/역회전, 작동/멈춤) 

5-13 디지털 기기 입력  

디바운싱 시간  

01 to 20 (*2.5 밀리/초) 01  

5-14 다음 데모까지 

걸리는 시간  

0.1 에서 999.9 초 2.0  
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파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

5-15 데모 시간 기록 00 에서 9999 00  

5-16 데모 시간 기록 지움 00: 불가능 00  

01: 가능 

5-17 1 번째 단계 속도 

주파수  

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-18 2 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-19 3 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-20 4 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-21 5 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-22 6 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-23 7 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-24 8 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-25 9 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-26 10 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-27 11 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-28 12 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-29 13 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-30 14 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-31 15 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-32 16 번째 단계 속도 

주파수 

0.00 에서 400.0 Hz 0.00  

5-33 다기능 입력 기기 

상태 (N.O/N.C) 

0~8191 0  

5-34 재 열림/재 닫힘 후에 

리셋 

Bit0=0: 옳지 않은 열림/닫힘 제한 감지 

불가능  

Bit0=1: 옳지 않은 열림/닫힘 제한 감지 가능 

Bit1=0: 문 닫힘 오류 시 재 열림 가능 

Bit1=0: 문 닫힘 오류 시 재 열림 불가능 

Bit2=0 재 열림 시 S-커브 가능 

Bit2=1 재 열림 시 S-커브 불가능 

00  

그룹 6 디지털 출력 파라미터  
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파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

6-00 
다기능 출력  

(RA1, RB1, RC1) 

00: 기능 없음 00 

 
01: AC 드라이브 작동 

02: 도달된 마스터 주파수 

03: 과 토크 감지 

6-01 
다기능 출력 

(RA2, RC2) 

04: 저 전압 표시 00 

 
05: 작동 모드 표시 

06: 오류 표시 

07: Warning Indication 

6-02 
다기능 출력 MO1 

(통신) 

08: 데모 표시 00 

 
09: A 단계 완료 

10: A 데모 완료 

11: 강요된 정지 표시 

6-03 
다기능 출력 MO2 

(통신) 

12: 히트 싱크 과열 경고 00 

 
13: AC 드라이브 준비완료 

14: 비상 정지 

15: 가벼운 제동 시그널 

6-04 
다기능 출력 MO3 

(통신) 

16: 0 속도 출력 시그널 00 

 
17: 피드백 시그널 오류 

18: 위치 감지 1 

19: 위치 감지 2 

6-05 
다기능 출력 MO4 

(통신) 

20: 위치 감지 3 00 
 

21: 닫힘 완료 위치에서 시그널 출력 

6-06 
다기능 출력 MO5 

(통신) 

22: 닫힘 완료 위치에서 시그널 출력 00 
 

23: 문 닫힘 오류 

6-07 
다기능 출력 MO6  

(통신) 

24: 예  비 00 

 25: 위치 완료 시그널 

26: 예  비 

6-08 다기능 출력 상태 00 에서 255 00  

6-09 위치 감지 1 0.0 에서 100.0% 25.0  

6-10 위치 감지 2 0.0 에서 100.0% 12.5  

6-11 위치 감지 3 0.0 에서 100.0% 7.5  
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파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

6-12 

~ 6-15 
예  비 

6-13 예  비 

6-14 예  비 

6-15 예  비 

그룹 7 보호와 특별 파라미터  

파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

7-00 S/W 제동 레벨 370~430 Vdc 380  

7-01 DC 제동 전류 레벨 0.0 에서 100.0 % 0.0  

7-02 
기계 운전중 DC 제동 

시간  
0.0 에서 999.9 초 

0.0 
 

7-03 
멈춤 도중 DC 제동 

시간  
0.0 에서 999.9 초 

0.0 
 

7-04 DC 제동 시작점 0.00 에서 400.0Hz 0.00  

7-05 과 토크 감지 모드 

00: 불가능 00 

 

01: 지속적 속력으로 작동 중 그리고 oL/oL1 

에 도달할 때까지 가능함. 

02: 일정한 속력으로 작동 중 그리고 oL2 

감지 후 멈춤 

03:가속/일정한 속력으로 작동 중 그리고  

oL/oL1 에 도달할 때까지 가능함. 

04: 가속/일정한 속력으로 작동 중 그리고  

oL2 감지 후 멈춤. 

7-06 과 토크 감지 레벨 10.0 에서 200.0% 150.0  

7-07 과 토크 감지 시간 0.1 에서 60.0 초 0.1  

7-08 
전자 열 과부하 

릴레이 선택 

00: 표준 모터 01 

 01: 특수 모터 

02: 불가능 

7-09 전자 열 특성 30 에서 600 초 60  

7-10 오류 후 자동 재시작 00 에서 10 06  

7-11 속력 찾기 정체시간  0.1 에서 600.0 초 2.0  

7-12 속력 찾기 전류 한계  20.0 에서 200.0% 150.0  

7-13 
오류 후 속력 

트레이스 (Trace)  

00: 마스터 주파수 참고 값을 사용해 속력 

찾기 시작  

01: 최소 출력 주파수로 시작 

01 
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파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

7-14 

오류 후 자동 리셋 

시간  

 

00 에서 9999 초 

600 

 

7-15 현재 오류 기록 

00: 오류 없음 00 

 

01: 과 전류(oc) 

02: 과 전압(ov) 

03: 과열 (oH) 

04: 과부하 (oL) 

05: 과부하(oL1) 

06: 외부 오류 (EF) 

07: 예  비 

7-16 
두번째 최근 오류 

기록  

08: CPU 장애(cF3) 00 

 

09: 하드웨어 보호 장애 (HPF) 

10: 가속 중 전류 초과 (ocA) 

11: 감속 중 전류 초과 (ocd) 

12: 안정된 상태에서 전류 초과 (ocn) 

13: 접지 오류 (GFF) 

14: 예  비 

7-17 세번째로 최근 오류 

15: CPU 읽기 장애 (CF1) 00 

 

16: CPU 쓰기 장애(CF2) 

17: 예  비 

18: 모터 과부하 (oL2) 

19: 예  비 

7-18 네번째로 최근 오류 

20: 소프트웨어/패스워드 보호 (PcdE/Ccde) 00 

 

21: 예  비 

22: 예  비 

23: 예  비 

24: 예  비 

25: 예  비 

26: PG 피드백 오류(PGEr) 

27: 문 열림/닫힘 완료 시그널 오류(PSEr)  

28: 문 열림 타임아웃 (doEr) 

35: 통신 타임아웃 (CE10) 
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파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

7-19 
누적 모터 작동 시간 

(Min.) 
00 에서 1439 분 

00 
 

7-20 누적 모터 작동 일수 00 에서 9999 일 00  

 

그룹 8 통신 파라미터 

파라미터 설명 설정 
공장설

정 
고객 

8-00 통신 주소 01 에서 254 01  

8-01 교신 속도 

00: 보드(Baud) 율 4800bps 

02 

 

01: 보드(Baud) 율 9600bps 

02: 보드(Baud) 율 19200bps 

03: 보드(Baud) 율 38400bps 

8-02 

 

교신 오류 처치 

 

00: 경고 하고 계속 작동 

03 

 

01: 경고 하고 램프 중단 

02: 경고하고 타성 중단  

03: 경고 없이 계속 작업  

8-03 시간초과 감지 0.0 ~ 60.0 초 (0.0:불가능) 0.0  

8-04 통신 프로토콜 

00: 7,N,2 (Modbus, ASCII) 

03 

 

01: 7,E,1 (Modbus, ASCII) 

02: 7,O,1 (Modbus, ASCII) 

03: 8,N,2 (Modbus, RTU) 

04: 8,E,1 (Modbus, RTU) 

05: 8,O,1 (Modbus, RTU) 

8-05 응답 정체 시간  00 ~ 200 밀리초 00 
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5.2 파라미터 설정 설명 

그룹 0: 사용자 파라미터                                      : 파라미터는 작동중 설정될 수 있습니다. 

0 - 00 AC 모터 드라이브 신원 코드 

 설정 읽기 전용 공장설정:  ##

0 - 01 AC 모터 드라이브 정격 전류 표시 

 설정 읽기 전용 공장설정:  #.#

 Pr. 0-00 는 AC 모터 드라이브 신원 코드를 표시합니다. 용량, 정격 전류, 전압 그리고 최  

캐리어 전동수는 신원 코드와 연관되어 있습니다. 사용자는 다음 표를 보고 AC 모터 

드라이브의 정격 전류, 전압 그리고 최  캐리어 전동수가 신원코드에 어떻게 부합하는지 알 수 

있습니다.  

 

 Pr.0-01 는 AC 모터 드라이브의 정격 전류를 표시합니다. 이 파라미터를 읽음으로써 

사용자는 AC 모터 드라이브가 올바른지 확인 할 수 있습니다.  

 

 

230V Series 
kW HP Pr.0-00 

정격 출력 

전류(A) 

최  캐리어 

주파수 

0.4 0.5 00 2.5 15KHz 

 
0 - 02 파라미터 리셋 

    공장설정:  00

 설정 08 키패드 잠금 

  09 모든 파라미터 공장설정 (50Hz, 220V)으로 리셋  

  10 모든 파라미터 공장설정(60Hz, 220V) 으로 리셋 

 이 파라미터는 사용자가 오류 기록을 제외한 모든 파라미터를 공장설정으로 리셋하도록 

도와준다 (Pr.7-15 ~ Pr.7-18). 

50Hz: Pr.1-01 는 50Hz 로 설정되고 Pr.1-02 는 230V 로 설정됩니다. 

60Hz: Pr.1-01 는 60Hz 로 설정되고  Pr.1-02 는 230V 로 설정됩니다. 

 Pr.0-02=08 일 때 는 키패드가 잠긴다. 키패드를 풀기 위해서는 Pr.0-02=00 로 정하면 됩니다. 
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0 - 03 기계 작동 시작 표시 선택 

    공장설정: 00

 설정 00 주파수 명령 값 표시 (F) 

  01 실제 출력 주파수 표시 (H) 

  02 사용자 정의 단위 내용 표시 (U) 

  03 다기능 표시,Pr.0-04 를 보시오. 

  04 정/역회전 명령 

 이 파라미터는 드라이브에 동력이 공급된 후 기계 작동 표시 페이지를 정합니다.  

 

0 - 04 다기능 표시 내용 

    공장설정: 00

 설정 00 모터에 공급된 A 의 출력 전류  
 

  01 펄스 표시 
 

  02 걷는 걸이와 단계 속도 표시 (x.yy.y) 
 

  03 
AC 모터 드라이브의 DC BUS 의실제 전압을 VDC 로 

표시   

  04 
모터로 공급되는 기기 U,V,W 의 출력 전압을 VAC 로 

표시  

  05 
모터로 가는 기기 U,V,W 의 동력 인자 각도를 º 로 표시 

  

  06 
모터로 공급되는 기기 U,V,W 의 출력 동력을 KW 로 

표시  

  07 
실제 모터 속력을 rpm 으로 표시 (벡터 제도 모드나 PG 

(엔코더) 피드백  제동에서 가능)   

  08 
전류와 관계 있는 추측된 토크값을 Nm 으로 표시  

  

  09 
PG 엔코더 피드백 펄스/10 밀리초 표시 

표시 값= (rpm*PPR)/6000 (note 를 보시오)  

  10 열 싱크의 °C 로 표시 
 

  11 외부 입력 기기 상태 표시 (I.) 
 

  12 외부 출력 기기 상태 표시 (o.) 
 

  13 통신 주소 표시(d.)  
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 이 파라미터는 Pr. 0-03 가 03 으로 설정되었을 때 표시를 저합니다.  

 설정 09: 표시 값은 

rpm
60 XPPR)/1000]X10=Pulse/10ms[(

 

rpm=모터 속력 in 역회전/분; PPR=회전 한번 당 엔코더 펄스; 1000 (1 

초=1000 밀리/초(ms)일때; 10: 10 밀리/초 당 엔코더 펄스 

 다기능 표시가 보일 때에는 (Pr.0-03=03) 사용자는 키패드의“UP” 키 를 사용해 다른 

정보를 볼 수 있습니다.   

 설정 11: MI1~MI5, 정회전 그리고 역회전을 포함하는 외부 다기능 입력 기기들의 상태를 

표시하는 데 사용됩니다.  그것이 표시하는 값은 16 진법숫자입니다. 아래의 다이어그램과 

같은 결과를 얻기 위해서는 16 진법숫자를 2 진법으로 바꾸어야만 합니다.  
2 2 2 2 2 2 2 27 6 5 4 3  2 1 0

7 6 5 4 3 2 1 0
*0 OFF   *1 ON＝ ＝

MI1
MI2
MI3
MI4
MI5
FWD
REV
Reserved

Weights
Bit

 
 예를 들면: I. 52 가 표시 될 때는 52(16 진법)를  2 진법으로 바꾼 다음에 (01010010), 기기 

MI2, MI5 와 역회전이 켜진다고 표시합니다. 

MI1      =OFF
2      =ONMI

MI3      =OFF
MI4      =OFF
MI5      =ON
FWD    =OFF
REV     =ON
Reserved

*0 OFF   *1 ON＝ ＝

4 3 2 1 0

2 1 0 NOTE:

2 1      2 8      2 64
2 2      2 16    2 128
2 4      2 32

＝ ＝ ＝

＝ ＝ ＝

＝ ＝

0

1

2

3

4

5

6

7

The display value
bit7x2+bit6x2+bit5x2+bit4x2+bit3x2+bit2x2+bit1x2+bit0x2
0x2+1x2+0x2+1x2+0x2+0x2+1x2+0x2
0+64+0+16+0+0+2+0
82 52 (H)

＝

＝

＝

＝ ＝

7 6 5 4 3 2 1 0

6 5

6 5 4 3

Weights
Bit

2 2 2 2 2 2 2 2
0 1 0 1 0 0 1 0

7

7

 
 설정 12: relay1, relay2, MO1 그리고 MO2 를 포함한 외부 다기능 출력 기기의 상태를 표시할 

때 쓰인다. 이것이 표시하는 값은 16 진법의 수입니다. 이 숫자들은 2 진법으로 바꾸어져 

다음의 다이어그램과 같은 결과로 나타내 질 수 있습니다.  
 3  2 1 02 2 2 2
3 2 1 0

*0 OFF   *1 ON＝ ＝

Relay 1
Relay 2
MO1
MO2

Weights
Bit
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 예를 들면 : C 를 표시 할 때 , C(16 진법) 을 2 진법(1100)으로 바꾼 후, 그것은 MO1 and 

MO2 가 켜져 있습니다.는 것을 뜻합니다.   

2 2 2 23 2 1 0

1 1 0 0
Relay 1   =OFF
Relay 2   =OFF
MO1       =ON
MO2       =ON

*0 OFF   *1 ON＝ ＝

The display value
＝

＝

＝

＝

bit3x2+bit2x2+bit1x2+bit0x2
1x2+1x2+0x2+0x2
8+4+0+0
12 C (H)＝

2 1 0

2 1 0

3 NOTE:
2 1      2 8      2 64
2 2      2 16    2 128
2 4      2 32

＝ ＝ ＝

＝ ＝ ＝

＝ ＝

0

1

2

3

4

5

6

7

Weights
Bit

 
 

0 - 05 사용자 정의 계수 K 단위: 0. 1

 설정 0.1 에서 160.0 공장설정: 1.0

 계수 K 는 사용자 정의 단위의 배율을 정합니다. 표시 값은 다음과 같이 계산됩니다.: 

U (사용자 정의 단위) = 주파수 명령* K (Pr.0-05) 

H (실제 출력) = 실제 출력 주파수* K (Pr.0-05) 

예: 

켄베이어 벨트가 13.6m/s 에 모터 속력 60Hz 으로 작동하고 있습니다.   

K=13.6/60=0.21(0.226667 첫번째 소수점까지 반올림), 그러므로 Pr. 0-05=0.2 

35Hz 주파수 명령으로, U 와 35*0.2=7.0m/s 이라는 것을 표시합니다. (정확성을 

높이기 위해서는, K=2.2 또는 K=22.7 을 쓰거나 소수점 값을 무시합니다.) 

 

0 - 06 소프트웨어 버전 

 설정 읽기 전용 

 표시 #.# 

 

0 - 07 비밀번호 입력 단위: 1

 설정 00 에서 9999 공장설정:00

 표시 00~02 (올바르지 않은 비밀번호 횟수) 

 이 파라미터의 기능은 Pr.0-08 에 설정된 비밀번호를 입력하기 위해서 입니다. 여기에 올바른 

비밀번호를 입력해 파라미터를 바꿀 수 있습니다. 당신은 3 번의 기회만이 주어진다. 3 번의 

기회가 실패하고 나면, “PcdE”가 반짝거리며 다시 바른 비밀번호입력을 위해 사용자가 AC 

모터 드라이브를 재시작하도록 유도합니다.  
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0 - 08 비밀번호 설정 단위: 1

 설정 00 에서 9999 공장설정: 00

 표시 00 비밀번호 설정 되지 않음 또는 Pr. 0-07 에 성공적인 입력  

  01 비밀번호 설정 되었음 

 당신의 파라미터 설정을 보호하기 위해 비밀번호 설정하기 

표시창에 00 이 뜨면, 어떤 비밀번호도 설정되지 않았거나 Pr. 0-07 에 올바르게 입력된 

경우입니다. Pr.0-08 를 포함 한 모든 파라미터는 바뀔 수 있습니다.   

첫번째로 비밀번호를 직접적으로 설정할 수 있습니다. 비밀번호가 설정되고 나면 01 이 

표시창에 뜰 것입니다.  

나중에 사용을 위해 비밀번호를 기록하십시오. 

파라미터 잠금을 해제하기 위해서는 Pr. 0-07 에 바른 비밀번호를 입력한 뒤 파라미터를 

00 으로 설정합니다.  

비밀번호는 최소 1, 최  4 자리로 구성됩니다. 

 Pr.0-07 를 사용해 코드해석을 한뒤 비밀번호를 유용하게 만드는 법: 

방법 1: Pr.0-08 에 원래 바른 비밀번호를 입력합니다. (또는 새롭거나 바뀐 비밀번호를 

사용하고 싶을 때는 새로운 비밀번호를 입력할 수 있습니다.). 

방법 2: 재부팅 후에, 비밀번호 기능이 복구 될 것입니다. 
비밀번호 해석 흐름표 

0-08 0-07

0-070-08

 
0 - 09 문 제어 모드 

Pr. 0-07 에 바른 

비밀번호 입력후 

00 표시 

맞는 비밀번호         
END 

틀린비밀번호          

END 

Pr. 0-07 에 바른 

비밀번호 입력후 

00 표시 

비밀번호 입력횟수는 3 회입니다. 

첫번째로 비밀번호가 잘 못 입력됐을 
시에는 “01”이 표시,  

두번째로 비밀번호가 잘 못 입력됐을 
시에는 “02” 가 표시  

세번째로 비밀번호가 잘 못 입력됐을 
시에는 “Pced”가 표시,  

3 번의 시도후에비밀번호가 잘 못 
입력 되었을 때는 키패트가 잠길 
것이다. 동력 OFF/ON 을 눌러 
재입력을 시도한다.



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 5-19 

    공장설정: 00

 설정 00 거리 제어 모드 1 

  01 거리 제어 모드 2 

  02 다단계 제어 모드 1 

  03 다단계 제어 모드 2 

  04 다단계 제어 모드 3 

  05 다단계 제어 모드 4 

 이 파라미터는 AC 모터드라이브의 제어 모드를 선택하기 위해 쓰인다. 다음의 예들을 보고 

자세한 사항을 참고 하십시오.  

 00 거리 제어 모드 1 

드라이브는 센서가 없는 제어기로 제어됩니다.  Pr.2-11~Pr.2-14 을 정확하게 설정해야 

합니다. 이것은 오토 튜닝을 사용해 Pr.2-24 과 Pr.2-25 의 문 너비를 저장할 것입니다.  

이것은 PG 펄스를 계산함으로써 속력 스위치와 완료된 위치의 문을 조절합니다. 이 

모드에서는 위치기능은 언제든 동력이 공급될 때 실행 될 것입니다. 그리고 작동 지시에 따라 

저속으로 0% 또는 100%의 문 너비까지 실행 될 것입니다.    

3-02
1st Step
Door High SpeedOpen 

Open Door (REV)

3-06
Door Open 
Holding Speed

                     3-08
1st Step Door Open 
Deceleration Time

3-07
1st Step Door Open 
Acceleration Time

3-00
Door Open 
Coupling  
Speed

  3-04
Door Open 
Final Speed

3-01
Door Open 
High Speed 
Start

3-03
Door Open F inal 
Speed Start

3-05
Door Open 
Holding
Speed Start 

Close Door (FWD)

4-05
Door Close 
Acceleration
Time 1

Door Open Limit
         100.0%

4-01
Door Close 
Final Speed 
Start 

4-00
Door Close 
High Speed 1

4-06
Door Close 
Deceleration 
Time 1

4-02
Door Close 
Final Speed

4-03
Door Close 
Holding Speed 
Start 

Door Close Limit
         0.0%

4-04  
Door Close 
Holding Speed

 
 01 거리 제어 모드 2 

이 기능은 “00 거리 제어 모드 1”와 같다.  차이점은 PG 를 사용해 속력을 제어합니다.는 

것입니다. 다음 다이어그램을 보고 자세한 내용을 참고 하십시오. 이 모드에서는 위치 기능이 
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언제든지 동력이 공급될 때 실행될 것이고 작동 지시에 따라 저속으로 0% 또는 100%의 문 

너비까지 실행 될 것입니다. 

 

 02 다단계 제어 모드 1 

드라이브는 센서가 없는 제어기로 제어됩니다. 문을 작동시키기 위해서 이것은 속력 스위치와 

제한 스위치를 위해 4 개의 다입력 (레벨 트리거)을 사용합니다.  

2nd step
5-18

Frequency

1st step
5-17

1

3rd step
5-19

2 3

5th step

6th step

7th step

4thstep
14th step

13th step

12th step

11th step

10th step

9th step

8th step

5-20

5-21

5-22

5-23

5-24

5-25

5-26

5-27

5-28

5-29

5-30

4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14

15th step

16th step

5-31

5-32

15 16
 

 03 다단계 제어 모드 2 

드라이브는 센서가 없는 제어기로 제어됩니다. 문을 작동하기 위해서 이것은 3 개의 다입력 

(레벨 트리거)과 작동 지시 (정회전/역회전)을 사용해 속도 스위치와 제한 스위치를 사용하고 

완성된 위치를 제어하기 위해 사용됩니다.  (4th 논리 시그널: 열림: 0, 닫힘: 1) 
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5-19
3rd step 
speed

5-27
11th step
speed

Door Close Limit
         0.0%

5-17
1st step 
speed

5-25
9th step
speed

5-18
2nd step
speed

5-26
10th step
speed

5-20
4th step 
speed 5-21

5th step
speed

5-30
14th step
speed5-29

13th step
speed

5-28
12th step
speed

Open Door (REV)

Close Door (FWD)

5-22
6th step
speed 5-23

7th step
speed 5-24

8th step
speed

5-32
16th step
speed5-31

15th step
speed

Door Open Limit
         100.0%  

 04 다단계 제어 모드 3 

드라이브는 센서가 없는 제어기로 제어됩니다. 문을 작동하기 위해서 외부 시그널을 사용해 

스피드를 바꾸고 제한 스위치를 사용해 완성된 위치를 작동합니다. 시그널은 가장자리 

트리거여야만 합니다.  이 모드에서는 동력공급 후 또는 AC 모터 드라이브가 멈춘 후에 문을 

닫힌 완성된 위치에서 작동 해야 합니다. 

 

5-18

5-23

5-19

5-24

3-07
1st Step Door Open 
Acceleration Time

Door Close Limit
         0.0%

5-20

5-21

5-27

5-26

5-25

4-06
Door Close 
Deceleration 
Time 1

4-05
Door Close 
Acceleration
Time 1

3-08
1st Step Door Open 
Deceleration Time

Close Door (FWD)

Open Door (REV)

5-22

Door Open Limit
         100.0%

MI1 MI2 MI3 MI4
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 05 다단계 제어 모드 4 

속력 커브는 다속력 단계 모드 3 와 같다. 하지만 속력 스위치 시그널은 레벨 트리거 입니다. 이 

모드에서는 속력 스위치 제한을 감지 할 필요 없이 동력 공급 후 문 닫힘 완성 위치까지 

작동하기 위해 속력을 바꿀수 있습니다.    

 비교 표  

 장점 단점 

00 거리 제어 

모드 1 

PG 시그널을 사용해 센서 없이 속력 

스위치의 위치를 구별합니다.  

PG 시그널에 특히 의존합니다. 펄스  

손실을 야기할 것이고 또는 오류 PG 

시그널을 받을 때는 속력 스위치의 

옳지 않은 위치를 일으 킬 수도 

있습니다.  

01 거리제어 

모드 2 

PG 시그널을 사용해 센서 없이 속력 

스위치와 위치구별하고 출력 주파수를 

정확히 제어합니다.  

옳지 않은 PG 피드백 시그널 또는 저 

PG 해결책 때문에 옳지 않은 출력 

주파수를 야기 할 수 있습니다.  

02 다단계 제어 

모드 1 

16 단계 속력을 바꾸는데 4 개의 

다입력 시그널을 사용합니다. 이것은 

한개의 지시를 위해 16 단계의 속력이 

존재합니다 

작동 지시를 구별하기 위해 센서와 

외부 제어기기를 필요로 합니다. 

03 다단계 제어 

모드  2 

16 단계 속력을 바꾸는데 3 개의 

다입력 시그널과 작동 지시를 

사용합니다. 이것은 작동지시를 

구별하는데 외부 제어기기를 필요로 

하지 않습니다. 

센서를 필요로 합니다. 02 다단계 제어 

모드 1 과 비교하면, 이것은 하나의 

지시를 위해 단지 8 단계의 속력을 

제공합니다.  

04 다단계 제어 

모드 3 

속력 바꿈을 위해 가장자리 트리거를 

사용합니다. 위치 센서의 감지를 

간편하게 하기 위해서 한가지의 지시를

위해 5 단계 속력을 제공합니다. 

한가지의 지시를 위해 5 단계 속력을 

공급합니다. 가장자리 트리거 때문에 

동력 공급후 또는 AC 모터 드라이브가 

멈춘 뒤 닫힌 완전한 위치까지 

작동해야 합니다.  

05 다단계 제어 

모드 4 

레벨 트리거를 사용해 속력을 바꾼다. 

위치 센서의 감지를 간편하게 하기 

위해서 한가지의 지시를 위해 5 단계 

속력을 제공합니다. 

한가지의 지시를 위해 오직 5 단계 

속력을 제공합니다. 

 

0 - 10 PWM 캐리어 주파수 선택 단위: 1

 설정 01 후 15kHz 공장설정: 12

 

230V Series 
동력 설정 범위 공장설정 

0.5HP (0.4kW) 01~15kHz 12kHz 

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 PWM 캐리어 주파수를 결정합니다. 
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1kHz

8kHz

15kHz

Carrier
Frequency

Acoustic 
  Noise

Electromagnetic
Noise or leakage
       current

    Heat
Dissipation

Current
  Wave

Significant

MinimalSignificant

Minimal

Minimal

Significant

Minimal

Significant  
 

 표에서와 같이 PWM 캐리어 주파수는 전자기 소음, AC 모터 드라이브 열 방산, 그리고 모터 

음향소음에 심각한 영향을 가진다. 

 

0 - 11 자동 전압 조절 (AVR)  

   공장설정: 00

 설정 00 AVR 기능 가능 

  01 AVR 기능 불가능 

  02 감속을 위한 AVR 기능 불가능  

 정격 모터 전압은 보통 AC220V/200V 60Hz/50Hz 이고 AC 모터 드라이브의 입력 전압은 

180V 에서 264V  VAC 50Hz/60Hz 에서 바뀐다. 그러므로 AC 모터 드라이브가 AVR 기능이 

없이 쓰일 때에는 출력 전압이 입력전압과 같을 것입니다. 모터가 정격 전압 의 12% - 20%를 

넘 어서 작동 될 때에는 모터의 수명이 짧아 질 것이고 고열, 절연 장애 그리고 불안정한 토크 

출력으로 손상 될 수 있습니다. 

  AVR 기능은 자동적으로 AC 모터의 출력 전압을 최  출력 전압 (Pr.1-02) 으로 조절 합니다.  

예를 들면, Pr.1-02 이 200 VAC 으로 정해 졌을 경우에 그리고 입력 전압이 200V 

에서 264VAC 일 때, 최  출력 전압은 최 200 VAC 로 감소 할 것입니다.   

 모터가 감속으로 멈출 때는, 감속 시간을 줄 일 것입니다. 이 파라미터를 자동 가속/감속 02 로 

설정 할 때는 이것은 더 빠른 감속을 공급할 것입니다.  

 

0 - 12 작동 명령 소스 

   공장설정: 00

 설정 00 디지털 키패드 작동 

  01 외부 콘트롤. 키패드  STOP 사용가능. 

  02 외부 콘트롤. 키패드 STOP 사용불가능. 

  03 RS-485 시리얼 통신 (RJ-11). 키패드 STOP 사용가능. 

  04 RS-485 시리얼 통신 (RJ-11). 키패드 STOP 사용 불가능. 

 이 파라미터는 작동 명령의 소스를 설정하기 위해 쓰인다.  
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0 - 13 멈춤 방법 

    공장설정: 00

 설정 00 램프 (ramp) 정지 E.F.: 코스트 정지 

  01 코스트 (coast) 정지 E.F.: 코스트 정지 

  02 STOP: 램프 정지 E.F.: 램프 정지 

  03 STOP: 코스트 정지 E.F.: 램프 정지 

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브가 정확한 멈춤 명령을 받거나 또는 외부 오류를 감지 했을 때, 

어떻게 모터가 멈추는지 정합니다.   

1. 램프: AC 모터 드라이브는 감속 시간에 따라 최소 출력 주파수 (Pr.1-05) 까지 

감속하고 멈춥니다.  

2. 타성: AC 모터 드라이브는 명령후 즉시 출력을 멈추고 완전히 멈출 때까지 자유 

작동 합니다.  

 

3. 모터 멈춤 방법은 보통 모터 부하의 특징과 얼마나 자주 멈추는가에 따라 결정됩니다.  

(1) 직원의 안전과 또는 모터가 드라이브가 멈춘 뒤에 멈추어야 하는 상황에서 

자제의 낭비를 막기 위해 “램프멈춤”을 사용하는 것이 권장됩니다. 감속 시간은 

그것에 따라 정해져야만 합니다. 감속시간은 그에 따라 맞추어 져야 합니다.  

(2) 모터 자유 작동이 허용되거나 또는 하중탄성이 클때는 “타성중단”을 사용하는 

것이 권장 됩니다.   
 

 
 

램프 멈춤, 자유작동 멈춤 

     

주파수  

출력 주파수 

    모터 속력 

작동명령 

 작동 

가속시간따라 멈춤

         멈춤 

 

작동명령 

 주파수  

출력주파수 

모터 속력 

자유작동 멈춤 

 멈춤 

     

주파수  
     

주파수  
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EFEF

 
 

0 - 14 문 열림/닫힘 제어 

    공장설정: 00

 설정 00 문 열림/닫힘 작동 가능 

  01 문 열림 작동 불가능 

  02 문 닫힘 작동 불가능 

0 - 15 위치  

    공장설정: 00

 설정 00 제한 시그널 없음 

  01 문 열림 제한 시그널만  

  02 문 닫힘 제한 시그널만 

  03 문 열림과 닫힘 시그널 

  04 PG 숫자로 감지 그리고 외부 문 열림/닫힘 제한 시그널허용 

 이 파라미터가 00 “제한 시그널 없음” 으로 설정되어있지 않고, Pr. 0-17 이 0 으로 되어 있지 

않을 경우에는 다음 A,B 의 전제와 함께 열림/닫힘 완성 위치로 간주 됩니다.  

A. 그것은 열림/닫힘 제한 시그널을 가진다. 

B. 모터 실속 (stall)로 인해서 전류가 초과 될 때. 

 이 파라미터가 00 “제한 시그널 없음”으로 정해 졌을 때, 열림/닫힘 완성 위치를 감지하는 

방법은 다음과 같다.  

A.  Pr. 0-17 이 0 일 경우: PG 피드백 주파수가 모터 실속으로 인해 거의 0 일 경우 열림/닫힘 

완성 위치로 간주 됩니다.  

B. Pr. 0-17 이 0 이 아닐 경우: 전류가 모터 실속으로 인해 이 레벨을 초과할 때는 이것은 

열림/닫힘 완성 위치로 간주 됩니다.  

NOTE  

방법B는 정회전 메카니즘이 잘 작동하기 위해 권장 됩니다.  

작동명령 작동명령 

출력 주파수 

모터 

속력 

모터 

속력 
     출력     

주파수 

가속시간에따라멈춤
자유작동멈춤

Pr.0-13 이 02 또는 03 으로 책정되어 있을때 Pr.0-13 이 00 또는 01 으로 책정되어 있을때



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

5-26    Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05

이 기능은 오직 거리 제어 모드를 위한 것 입니다. 다단계 제어 모드를 위해서는 다입력 기기 (Pr.5-

00~Pr.5-10 to 17, 18, 23 또는 24중 하나를 정하십시오.).를 사용하십시오.  

 

0 - 17  위치 모드의 실속 전류 레벨   단위: 0.1

 설정 0.0 에서 200.0% 공장설정: 30.0

 이 파라미터는 열림/닫힘 완성 위치의 실속 전류 레벨을 위해 쓰이고 Pr. 0-15 와 함께 쓰인다. 

 

0 - 16 팬(fan) 제어 

   공장설정: 03

 설정 00 팬 항상 켜짐 

  01 AC 모터 드라이브가 꺼진 1 분후에 팬 꺼짐. 

  02 AC 모터 드라이브가 작동하고 팬 켜짐, AC 드라이브 멈추고, 팬 

꺼짐.  

  03 기초 열 싱크 온도에 도달하면 팬 켜짐 

 이 파라미터는 쿨링 팬의 작동 모드를 결정합니다.  

 

 

0 - 18 제어 방법 

    공장설정: 00

 설정 00 V/F 제어 

  01 벡터 (Vector) 제어 

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 제어 방법을 결정합니다. 
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그룹 1: 기본 파라미터  

1 - 00 최  출력 주파수 (Fmax) 단위: 0.01

 설정 50.00 에서 400.0 Hz  공장설정: 60.00

 이 파라미터는 AC 모터 드라이브의 최  출력 주파수를 결정합니다.  

 

1 - 01 최  전압 주파수 (Fbase) 단위: 0.01

 설정 0.10 에서 400.0Hz  공장설정: 60.00

 이 값은 모터 명판에 명시된 정격 주파수에 따라 배치해야 합니다. 최  전압 주파수는  v/f 의 

곡선 비율을 결정합니다. 이 파라미터 값은 중간 값 주파수(Pr.1-03)와 같거나 커야만 합니다.  

 

1 - 02 최  출력 전압(Vmax) 단위: 0.1

 설정 230V 

series 

0.1 에서 255.0V 공장설정: 220.0

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

모터 명판에 명시된 정격 전압보다 작거나 같아야만 합니다. 이 파라미터 값은 중간 전압 

(파라미터 1-04) 보다 같거나 커야 합니다. 

 

1 - 03 중간 주파수(Fmid) 단위: 0.01

 설정 0.10 to 400.0Hz 공장설정: 0.50

 이 파라미터는 V/f 곡선의 중간 주파수를 정하는 것입니다. 이 설정으로 최소 주파수와 중간 

주파수사이의 V/f 비율이 정해질 수 있습니다.  이 파라미터는 최소 출력 주파수 ( Pr.1-05) 와 

같거나  커야합니다. 그리고 최  전압 주파수 (Pr. 1-01)와 같거나 또는 작아야 합니다.  

 

1 - 04 중간 전압(Vmid) 단위: 0.1

 설정 230V series 0.1 에서 255.0V 공장설정: 1.7

 이 파라미터는 어떤  V/f 곡선의 중간 전압이라도 정할 수 있습니다. 이 설정으로 최소 

주파수와 중간 주파수사이의 V/f  비율이 정해질 수 있습니다.  이 파라미터는 최소 출력 전압 

(Pr. 1-06)과 같거나 커야 하고 최  출력 전압 (Pr. 1-02)과 같거나 작아야 합니다. 

 

1 - 05 최소 출력 주파수 (Fmin) 단위: 0.01

 설정 0.10 에서 400.0Hz 공장설정: 0.50

 이 파라미터는 AC 드라이브의 최소 출력 주파수를 정합니다. 이 파라미터는 중간 주파수 

(Pr.1-03) 와 같거나 작아야 합니다.  

 벡터 제어 모드에서는 1-03, 1-04, 그리고 1-06 설정은 옳지 않다.  
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1 - 06 최소 출력 전압(Vmin) 단위: 0.1

 설정 230V series 0.1 에서 255.0V 공장설정: 1.7

 이 파라미터는 AC 드라이브의 최소 출력 전압을 정합니다. 이 파라미터는 중간 주파수(Pr.1-

04).와 같거나 작아야 합니다.  

 Pr.1-01 에서 Pr.1-06 의 설정은 Pr.1-02 ≥ Pr.1-04 ≥ Pr.1-06 그리고 Pr.1-01 ≥ Pr.1-03 ≥ 

Pr.1-05. 의 조건에 부합해야 합니다.  

 

1 - 07  저속 작동의 주파수 설정 단위: 0.1

 설정 0.10 Hz 에서 400.0 Hz 공장설정: 4.00 

1 - 08  저속 작동을 위한 가속 시간  단위: 0.1

 설정 0.1 에서 3600 초 공장설정: 2.0

1 - 09  저속 작동을 위한 감속 시간  단위: 0.1

 설정 0.1 에서 3600 초 공장설정: 2.0

 저속 기능을 쓸 때는, 외부 기기 MI1~MI5 가 8 로 설정 되어야 합니다.  저속 명령이 “ON”일 

때, AC 모터 드라이브가 최소 출력 주파수 (Pr.1-05)에서 저속 주파수(Pr.1-07)로 가속 할 

것입니다. 저속 명령이 “OFF”일 때, AC 모터 드라이브는 저속 주파수에서 0 으로 감속 할 

것입니다. 가속/감속시간이 저속 작동(Pr.1-08, Pr.1-09) 을 위해 가속/감속 시간으로 

정격이다.  

 저속 명령을 쓰기 전에, 드라이브는 일단 멈추어 져야 합니다. 그리고 저속 작동중일 때는 

디지털 키패드에 있는 정회전 (FORWARD), 역회전 (REVERSE) 그리고 멈춤 (STOP)키를 

사용한 명령을  제외하고는 다른 작동 명령은 허용 될 수 없습니다. 
Frequency

Max.
Output
freq.
Pr.1-00

Low
Speed
Freq.
Pr.1-07

Acceleration Time Deceleration Time

Time

Low speed
 operation
 command

ON OFF

Pr. 1-08 Pr. 1-09

 
 

주파수 

최  출력 

주파수 

Pr. 1-00

저속 

주파수  

Pr. 1-07

     가속시간             감속시간 

 

저속 작동 

명령 
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 저속작동은 이 설정 (Pr.1-07, Pr.1-08 과 Pr.1-09)으로 위치 기능 (데모 모드, 동력 공급 

위치, PG 오류 후 위지 제한 스위치 오류 또는 입력 위치 시그널 후 위치)을 위해 작동 될 

것입니다.  

 

1 - 10 스킵(Skip) 주파수 상한가  단위: 0.01

1 - 11 스킵(Skip) 주파수 1 하한가 단위: 0.01

1 - 12 스킵(Skip) 주파수 2 상한가 단위: 0.01

1 - 13 스킵(Skip) 주파수 2 하한가 단위: 0.01

 설정 0.00 에서 400.0Hz 공장설정: 0.00

 이 파라미터는 스킵(Skip) 주파수를 설정합니다. 이것은 AC 모터 드라이브가 계속적인 주파수 

출력일 때 이 주파수 범위에서 절  머무르지 않도록 합니다.  

 이 4 파라미터들은 다음과 같이 정해져야 합니다.Pr.1-10 ≥ Pr.1-11 ≥ Pr.1-12 ≥ Pr.1-13. 

0

1-10

1-11

1-12

1-13

sett ing frequencyin
te

rn
al

 fr
eq

ue
nc

y 
co

m
m

an
d

    
   

   
   

  내
부

 주
파

수
 명

령
 

    책정 주파수 
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Group 2: 작동 방법 파라미터 

2 - 00 모터 파라미터 자동 튜닝  단위: 1

    공장설정: 00

 설정 00 불가능  

  01 자동 튜닝 R1 (모터 작동하지 않음) 

  02 자동 튜닝 R1 + 무부하 실험 없음(작동중인 모터와 함께) 

 이 파라미터가 01 또는 02 로 정격 다음 RUN (작동) 버튼을 눌러 자동 튜닝을 시작합니다. 

Start 01 로 되어있을 경우에는 이것은 R1 값을 감지하고 Pr. 2-02 가 수작업으로 입력되어야 

합니다. 02 로 되어있을 경우에는 AC 모터드라이브의 부하가 언로드(unload)되어야 하고 Pr. 

2-02 의 값과 Pr. 2-05 이 자동적으로 정해질 것입니다.  

 자동 튜닝의 단계는: 

1. 모든 파라미터가 공장설정으로 되도록 하고 모터 배선이 옳은지 확인합니다.  

2. 자동 튜닝 실행전에 모터에 부하가 없고 샤프트(shaft)가 어떤 벨트나 기어 모터에 

연결되어 있지 않도록 합니다.    

3. Pr.1-02, Pr.1-01, Pr.2-01 과 Pr.2-06 에 정확한 값을 입력합니다. 

4. Pr.2-00 이 2 로 정격 뒤,  AC 모터 드라이브가 “RUN” 명령을 받은 후 즉시 자동 튜닝을 

시작할 것입니다. (주의: 모터가 작동 할 것입니다.!). 총 자동 튜닝시간은 15-20 초 정도 

될 것입니다.  

5. 실행 뒤, Pr.2-02 와 Pr.2-05 에 값이 입력되어있는지 확인 합니다. 만약 그렇지 

않으면 Pr.2-00 을 세팅하고 RUN 버튼을 누른다. 

6. 그러고 나서 Pr.0-18 을 00/01 로 정하고 다른 파라미터들을 당신의 용도 조건에 맞게 

정합니다.   

 자동 튜닝을 실행 할 때는 시작/멈춤 DC 제동 기능이 불가능 합니다.  

NOTE  

모터에서 정격 동력이 AC 모터드라이브의 정격 동력을 초과 할 때는 벡터 제어 모드를 쓰는 것은 

권장되지 않습니다.  

 

2 - 01 모터에서 정격 전류 단위: 0.1

 설정 FLA*5% 에서 FLA*120% 공장설정: 100%* FLA

 이 파라미터는 AC 모터 드라이버의 명판에 따라 설정 되어야 합니다. 공장설정은 정격 전류에 

따라 정해질 것입니다. 그러므로 공장설정은 100%*FLA 입니다.  
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2 - 02 모터 무(無)부하 전류 단위: 0.1

 설정 0%*FLA 에서 모터에서 정격 전류까지 공장설정: 40%*FLA

 AC 드라이브의 정격 전류는 100%로 간주 됩니다. 모터 무부하 전류 설정은 슬립(slip) 보상에 

영향을 줄 것입니다.  

 설정 값은 Pr.2-00 (Motor Rated Current) 보다 작아야만 합니다.  

 

2 - 03 토크 (torque) 보상 단위: 0.1

 설정 0.0 에서 10.0 공장설정: 1.0

 이 파라미터는 AC 드라이브의 전압 출력을 높여 높은 토크를 얻을 수 있도록 설정 될 수 

있습니다. V/f 제어 모드를 위해서만 사용 가능. 

 너무 높은 토크 보상은 모터의 과열을 초래할 수 있습니다.  

 

2 - 04 모터 극 (Pole) 숫자 단위: 2 

 설정 02 에서 10 공장설정: 04

 이 파라미터는 모터 폴 (짝수 여야만 합니다) 의 숫자를 정합니다.  

 

2 - 05 모터 라인 사이의 저항 R1 단위: 0.01

 설정 0.00 에서 99.99 Ω 공장설정: 0.00

 모터 자동 튜닝 과정은 이 파라미터를 설정 할 것입니다. 사용자는 또한 이 파라미터를 Pr 2-

05 의 사용 없이 정할 수 있습니다.  

 

2 - 06 모터에서 정격 슬립(slip) 단위: 0.01

 설정 0.00 에서 20.00Hz  공장설정: 3.00

정격 rpm 과 모터의 명판에 있는 폴의 숫자를 참고하고 다음 수식을 사용해 정격 슬립을 계산 할 수 

있습니다.  

정격 슬립(Hz) = Fbase (Pr.1-01 베이스 주파수) - (정격 rpm x 모터 폴/120) 

 

2 - 07 슬립 보상 제한 단위: 1

 설정 00 에서 250%  공장설정: 200

 이 파라미터는 보상 주파수 (Pr.2-06 의 퍼센티지) 의 상한가를 정합니다.  

예: Pr.2-06=5Hz 이고 Pr.2-07=150%일 때, 보상 주파수의 상한가는 7.5Hz 입니다. 

그러므로 50Hz 모터는 최  출력이 57.5Hz 입니다.  

2 - 08 토크 보상 시간 상수 단위: 0.01
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 설정 0.01 ~10.00 초 공장설정: 0.05

2 - 09 슬립 보상 시간 상수 단위: 0.01

 설정 0.01 ~10.00 초 공장설정: 0.10

 Pr.2-08 과 Pr.2-09 설정은 보상의 반응 시간을 바꾼다.  

 Pr.2-08 과 Pr.2-09 10.00 초로 정해져 있을 때는, 그것의 보상 반응 시간이 최장이 될 

것입니다. 하지만 설정이 너무 짧을 경우에는 불안정한 시스템이 발생 할 수 있습니다. 

  

2 - 10 모터 불안정을 위한 보상 계수 단위: 1

 설정 00~16 공장설정:07

 편류 전류가 모터의 특정한 부분에서 발생 할 것입니다. 그리고 이것은 모터를 불안정하게 할 

것입니다. 이 파라미터를 사용함으로써, 이와 같이 발생되는 설정을 개선 할 수 있습니다.  

 큰 마력 모터의 편류 전류 지 는 보통 저주파수 부분에 위치합니다. 07 로 정하 것이 

권장됩니다.  

 

2 - 11 PG 펄스(pulse) 범위 단위: 1

 설정 00 ~ 4000 공장설정: 600

 펄스 발전기(PG) 또는 엔코더 (encoder)는 모터 스피드의 피드백 시그널을 제공하는 센서로 

사용됩니다. 이 파라미터는 각 PG 제어의 사이클을 위한 펄스의 숫자을 정합니다.  

 최  펄스는 500kP/Sec 입니다. 그리고 이것은 두 가지 종류, 전압 출력 그리고 오픈 콜렉터 

(collector)를 지원합니다.   

 

2 - 12 PG 입력  

   공장설정: 00

 설정 00 PG 불가능 

  01 정회전/ 시계 반  방향 회전 

  02 역회전 / 시계 방향 회전 

 모터 회전과 PG 입력과의 관계는 아래에 설명되어 있습니다.: 
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FWD CCW

REV CW

PULSE   
GENERATOR

PG

2-12=01

2-12=02

A phase leads B phase

A phase

A phase

A phase

B phase

B phase

B phaseCW

B phase leads A phase

 
 

2 - 13 전자 기어 A 단위: 1

 설정 01 에서 5000 공장설정: 100

2 - 14 전자 기어 B 단위: 1

 설정 01 에서 5000 공장설정: 100

 펄스 발전기 (PG) 또는 엔코더 (encoder)는 모터방향에 있지 않다. 이 파라미터  (Pr.2-13 

그리고 Pr.2-14)들을 모터와 엔코더 (전자 기어 A/전자 기어 B)의 감속 비율을 정하는 데 사용 

할 수있습니다. 실제 출력 주파수는 다음의 식에서부터 바탕이 됩니다.: 

출력 주파수= PG 주파수 x 전자 기어 A (Pr.2-13) / 전자 기어 B (Pr.2-14). 

 

PG

Motor

Electrical Gear B(2-14)Electrical Gear A(2-13)

 
 

2 - 15 
 ASR (문열림을 위한 자동 속도 조절) 제어 (오직 PG 와 

함께) (P) 
단위: 0.1

 설정 0.0 에서 10.0  공장설정: 0.5

 이 파라미터는 비례적 제어와 관련된 이득 (P)을 상세화 합니다. 그리고 이것은 PG (엔코터) 

피드백과 함께 속도제어에 쓰인다.   

NOTE   

파라미터는 용이한 튜닝을 위해 작동 중에 설정될 수 있습니다.  

 

2 - 16 
 ASR (문 열림을 위한 자동 속도 조절) 제어 (오직 PG 와 

함께) (I) 
단위: 0.01

 설정 0.00 에서 100.00  공장설정:1.00

  0.00  불가능 

    정회전 

   역회전 

  펄스 발전기 

A phase B phase 로 이어짐 

  B phase A phase 로 이어짐 

     전자 기어 A (2-13)
     전자 기어 B (2-14) 
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 이 파라미터는 구성요소적인 제어와 관련된 이득 (I)을 상세화 하고 이것은 PG (엔코터) 

피드백과 함께 속도제어에 쓰인다.   

 

NOTE  

파라미터는 용이한 튜닝을 위해 작동 중에 설정 될 수 있습니다.  

 

2 - 17 PG 슬립 보상 제한 단위: 0.01

 설정 0.00 에서 10.00 Hz 공장설정: 10.00

 이 파라미터는 속도를 PG 피드백으로 조절할 때 PI 제어가 출력 주파수에 미치는 정정량을 

제한합니다. 이것은 최  출력 주파수를 제한 합니다.  

 

2 - 18 PG 피드백 시그널 오류의 편자 범위 단위: 0.01

 설정 0.00~100.00% 공장설정: 3.00

 베이스는  Pr.1-00 입니다. PG 피드백 제어에서 | PG 참고 타겟의 소스- 피드백| > Pr.2-18 

일때 그리고 Pr.2-19 감지 시작을 초과 할때, AC 드라이브는 Pr.2-20 에 따라 작동 할 

것입니다.   

 

2 - 19 PG 피드백 시그널 감지 시간 단위: 0.1

 설정 0.0 에서 d 100.0 초 공장설정: 2.0

 이 파라미터는 경고 (Pr.2-20 를 보시오)가 주어지기 전에 PG 피드백이 비정상적이어야만 

하는 시간을 정합니다. 이것은 시스템 피드백 시그널 시간에 따라 변경될 수 있습니다. 만약 이 

파라미터가 0.0 으로 되어 있습니다.면 시스템은 어떤 비정상 시그널도 감지하지 않을 

것입니다.  

 

2 - 20 오류의 PG 피드백 시그널 처치  

   공장설정: 00

 설정 00 경고하고 계속 작동 

  01 오류 그리고 램프 (RAMP) 중단 

  02 경고하고 저속 작동 

 PG 피드백 시그널이 Pr.2-18 에 따라 비정상적일 때  AC 모터 드라이브 작동. 

 

2 - 21 
210DH 와 210EH 의 내용을 리프레시(refresh)하는데 샘플 

시간  
단위: 0.01

 설정 0.01~1.00 초 공장설정: 0.10
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 피드백 제어의 시그널 소스가 PG (엔코더) 일 때, 그리고 통신에서부터 펄스 숫자를 읽어야 

할때, 이 파라미터는 두 통신 주소 (210D 와 210E)의 리프레시 시간을 정할 때 쓰일 수 

있습니다.  

 

속력 제어 다이어그램 

2-16
I

P
2-15

Output 
Frequency
Limit

2-17

Frequency Command

PG
+

- +

+

+

Output Frequency

Speed Detection

 
 

2 - 22 자동 튜닝 주파수를 가진 문 단위: 0.01

 설정 0.10~400.0 Hz 공장설정: 4.00

 이 파라미터는 문 너비 자동 튜닝 기능을 쓸 때의 모터 주파수 입니다.  

 

2 - 23 문 너비 자동 튜닝 기능  

   공장설정: 00

 설정 00 불가능 

  01 가능 

 문 너비는 용도에 따라 다를 것입니다. 예를 들면, 화물 엘리베이터의 문은 승객용 엘리베이터 

보다 훨씬 넓을 것입니다. 그러므로 정확한 위치와 문 열림/닫힘을 위해서 정확한 문 너비를 

측정하기 위해서 문 너비 자동 튜닝 기능이 필요합니다.    

 문 너비 자동 튜닝 기능의 순서 

첫째, 문 너비를 측정하기 위해 문을 문 닫힘 완성 위치에서 문 열림 완성 위치로 옮긴다. 

그리고 나서, 문을 완성된 위치로 닫고 문의 너비를 다시 확인 합니다.  

주파수 명령         출력 주파수 

    속력 감지 

출력 주파수 

제한 2-17 
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Door close limit
         0.0 %

Door open limit
        100.0%

Close door (FWD)

Open door (REV)

Close door (FWD)

to make sure the position
of door close limit

measure door width

detect if door width is correct

 
 이 기능을 실행한 뒤, 문 너비의 값은 Pr.2-24 와 Pr.2-25 에 자동적으로 입력될 것입니다.  

 자동 튜닝을 실행 할 때는, 시작/멈춤 DC 제동 기능이 불가능 합니다.  

 오류 코드  는 자동 튜닝 시간이 180초를 넘을때 표시 될 것입니다. 이것은 자동 튜닝이 

실패했다는 뜻입니다.  

2 - 24 문 너비 펄스 (단위: 1) 단위: 1

 설정 00~9999 공장설정: 7500

2 - 25 문 너비 펄스 (단위: 10000) 단위: 1

 설정 00~99 공장설정: 00

 Pr. 2-23 를 01 으로 정하고 이 실행을 끝내고 나면, 문 너비 펄스는 Pr.2-24 와 Pr.2-25 에 

자동으로 입력될 것입니다.  

 

2 - 26 예  비 

2 - 27 예  비 

 

2 - 28 
 ASR (문 닫힘 자동 속도 제어 ) 제어 (오직 PG 와 함께) 

(P) 
단위: 0.1

 설정 0.0 에서 10.0  공장설정: 0.5

 이 파라미터는 비례적제어와 관련된 이득 (P)을 상세화 합니다. 그리고 이것은 PG (엔코더) 

피드백과 함께 속도 제어에 쓰인다.   

NOTE   

파라미터는 쉬운 튜닝을 위한 작동중에 설정 될 수 있습니다.  

 

 

문 닫힘 제한의 위치를 

확실히 함 

문 너비 측정 

문 너비 정확할 땐 감지 

 문 닫힘 (정회전) 

 문 열림 (역회전) 

 문 닫힘 (정회전) 

    문 닫힘 제한     문 열림 제한
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2 - 29 
 ASR (문 닫힘 자동 속도 제어) 제어 (오직 PG 와 함께) 

(I) 
단위: 0.01

 설정 0.00 에서 100.00  공장설정: 1.00

  0.00  불가능 

 이 파라미터는 중요 제어와 관련된 이득 (I)을 상세화 합니다. 그리고 이것은 PG (엔코더) 

피드백과 함께 속도 제어에 쓰인다.   

 

NOTE  

파라미터는 쉬운 튜닝을 위한 작동중에 설정 될 수 있습니다.  
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그룹 3: 문 열림 파라미터 

3 - 00 문 열림 결합 속도 단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 공장설정: 8.40

3 - 01 문 열림 고속 시작 단위: 1

 설정 00~65535 (펄스 숫자) 공장설정: 300

3 - 02  문 열림 고속 1 단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 공장설정: 42.00

3 - 03 문 열림 최종 속도 시작 단위: 0.01

 설정 0.0~100.0% (0.0%: 닫힘 완료, 100.0%: 

열림 완료) 

공장설정: 95.0

3 - 04 문 열림 최종 속도 단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 공장설정: 5.00

3 - 05 문 열림 유지 속도 시작  단위: 0.1

 설정 0.0~100.0% (0.0%: 닫힘 완료, 100.0%: 

열림 완료) 

공장설정: 99.0

3 - 06 문 열림 유지 속도  단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 공장설정: 2.00

3 - 07  문 열림 가속 시간 1 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 공장설정: 2.0

3 - 08  문 열림 감속 시간 1 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 공장설정: 2.0

3 - 09  문 열림 고속 2 단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 공장설정: 30.00

3 - 10  문 열림 가속 시간 2 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 공장설정: 10.0

3 - 11 문 열림 감속 시간 2 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 공장설정: 10.0

 Pr.3-01 의 단위는 펄스 숫자 입니다. %로 변환된 뒤 Pr.3-03 보다 작아야 합니다.   

 다음 다이어그램을 보고 용도에 맞춰 조정하십시오.  



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 5-39 

3-02
1st Step
Door High SpeedOpen 

Open Door (REV)

3-06
Door Open 
Holding Speed

                     3-08
1st Step Door Open 
Deceleration Time

3-07
1st Step Door Open 
Acceleration Time

3-00
Door Open 
Coupling  
Speed

  3-04
Door Open 
Final Speed

3-01
Door Open 
High Speed 
Start

3-03
Door Open F inal 
Speed Start

3-05
Door Open 
Holding
Speed Start 

Close Door (FWD)

4-05
Door Close 
Acceleration
Time 1

Door Open Limit
         100.0%

4-01
Door Close 
Final Speed 
Start 

4-00
Door Close 
High Speed 1

4-06
Door Close 
Deceleration 
Time 1

4-02
Door Close 
Final Speed

4-03
Door Close 
Holding Speed 
Start 

Door Close Limit
         0.0%

4-04  
Door Close 
Holding Speed

 
 

3 - 12 
문 열림 유지 토크 (Torque) (100.0% 은 드라이브에서 

정격 전류입니다.) 
단위: 0.1

 설정 0.0~100.0% 공장설정: 50.0

3 - 13 문 열림 유지 토크의 반응 시간  단위: 0.01

 설정 0.01~10.00 초 공장설정: 0.20

 문이 완성된 열린 위치 일 때, 그것은 그런 위치에 위치하기 위해 유지 토크를 필요로 합니다. 

모터 과부하를 방지하기 위해서는, 유지 토크가 제한 되어야 합니다. (Pr.3-12). 

 

3 - 14 문 열림 시간초과 설정 단위: 0.1

 설정 0.0~180.0 초 (0.0: 불가능) 공장설정: 0.0

 문 열림이 이 설정을 초과할 때는 오류 코드  “doEr”가 표시될 것이고 모터는 멈추기 위해 감속 

할 것입니다.  이것은 AC 모터 드라이버를 리셋하기 전에 문 열림/닫힘 명령을 한번더 필요로 

합니다.  

 어떤 전압계라도 사용될 수 있습니다. 만약 10 볼트보다 낮은 전압에서 미터가 꽉 찾으면 

파라미터 03-06 이 다음과 같은 식으로 설정되어야 합니다.: 

Pr. 03-06 = ((미터 최  용량 전압)/10) x 100% 

예를 들면: 5 볼트 최 용량의 미터를 사용 할 때, Pr.03-06 을  50%으로 바꾼다.  만약 Pr.03-

05 이 0 으로 되어 있을 경우에, 5VDC 는 최  출력 전압에 부합할 것입니다.   

문 열림(역회전) 

3-02 첫번째 단계 문열림

고속 

3-00 문 열립 
결합 속력 

3-07 첫번째 단계 문 
열림 가속 시간  

3-08 첫번째 단계  
문열림 감속 시간 

3-04 문 열립 
최종 속도 

3-06 문 열립 
유지 속도 

3-01 문 열립 
고속 시작 

3-03 문 열립 최종 
속도 시작 

3-05 문 열립 
유지 속도 시작 

4-04 문 닫힘 
유지 속도 

4-02 문 닫힘 
최종 속도 

4-06 문 닫힘 
감속 시간 1 

4-05 문 닫힘 
감속 시간 1 

            문 닫힘 제한 

                0.0% 

 

4-02 문 닫힘 
유지 속도 시작 

4-02 문 닫힘 
최종 속도 시작

 

문 

4-02 문 닫힘 
고속 1 

            문 열림 제한 

                100% 
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3 - 15  문 열림 완료 후 전류 레벨 1 Pr.3-12 까지 감소 단위: 0.1

 설정 0.0~150.0% 공장설정: 50.0

3 - 16 문 열림 완료 후 전류 레벨 2 Pr.3-12 까지 감소 단위: 0.1

 설정 0.0~150.0% 공장설정: 50.0

 모터 실속(失速)이 문 열림이 완료된 후 이 설정을 초과할 때는 문 기계는 유지 토크모드에 

있을 것입니다.  

 

3 - 17  REV 기기를 위한 유지 시간  단위: 0.1

 설정 0.0 에서 999.9 초 공장설정: 0.0

 이 파라미터는 문 열림이 완료 되었을 때 REV 기기 시그널 (문 열림 시그널)을 제거하기 

위해서 입니다. 세팅 시간전에는 AC 모터 드라이브가 여전히 RUN 모드에 있을 것입니다. 이 

설정에 도달하면 AC 모터 드라이버는 작동을 멈출 것입니다.  이 기능은 문 열림이 완료되기 

전에는 올바르지 않다.  

 정회전 (FWD) 명령은(문 닫힘 명령)이 설정 전에 문을 닫기위해 작동 될 수 있습니다.   

 Pr.3-17 이  999.9 로 되어있을 때는 (역회전(REV) 기기는 항상 유지상태), AC 모터 

드라이브는 키패드의 RESET
STOP

  버튼을 사용해 멈추어 져야 합니다.  

3 - 18 문 열림을 위한 S 커브 가속 시간  단위: 0.1

 설정 0.0 에서 10.0 초 공장설정: 0.0

 이 파라미터는 S 커브를 사용한 유연한 가속과 감속을 보장하기 위해 사용됩니다.  

0.0 으로 정해져 있을 때 S 커브는 불가능 하고 0.1 에서 10.0/0.01 에서 10.00 으로 되어 있을 

경우에는 가능 합니다.   

0.1/0.01 설정은 가장 빠르고 10.0/10.00 설정은 가장 길고 유연한 S 커브를 공급합니다.   

AC 모터 드라이브는 Pr.3-07/Pr.3-10 의 가속 시간을 따르지 않을 것입니다.  

 아래의 다이어그램은 본래 가속/감속 시간 설정은 S 커브를 사용 할 때 단지 참고용이라는 

것을 보여준다. 실제 가속 시간은 선택된 S 커브 (0.1 to 10.0)에 의존합니다.  

전체 가속 시간 Pr.3-07 + (2*Pr.3-18) 또는 Pr.3-10 + (2*Pr.3-18) 

예를 들면: 만약 Pr.4-05=3, Pr.4-23=2 이면 총 문 닫힘 가속 시간은 =3+(2*2)=7 

초(F=60Hz 을 계산 하기 위해서는, 만약 F=30, 총 가속 시간은 반으로 줄 것입니다.) 

만약 Pr.3-18 이 Pr.3-07 보다 크다면, 총 가속 시간은= 3-07*3-182*  



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 5-41 

1
2

Disable S curve
Enable S curve

Acceleration Characteristics

1

1

2

2

 

 

 멀티 스텝 도어 오픈 시간 도표  

7. 멀티 스텝 모드 1 (Pr.0-09=2) 

5-18

5-19

5-20

5-21

5-22

5-23

5-24

5-25

5-26

5-27

5-28

5-29

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

5-17

REV

MI1

MI2

MI3

05-00=1

05-01=2

05-02=3

MI4
05-03=4

5-255-255-25

FWD

5-30

5-31

5-32

14 15 16

A
05-04=17

Timing Diagram for the Door Open

open complete

1-Step Speed 

2-Step Speed 

3-Step Speed 

4-Step Speed 

5-Step Speed 

6-Step Speed 

7-Step Speed 

8-Step Speed 

9-Step Speed 

10-Step Speed 

11-Step Speed 

12-Step Speed 

13-Step Speed 

14-Step Speed 

15-Step Speed 

16-Step Speed 
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8. 멀티 스텝 모드 2 (Pr.0-09=3) 

MI1

MI2

MI3

05-00=1

05-01=2

05-02=3

MI3
05-03=17

5-19
3rd step 
speed

5-17
1st step 
speed

5-18
2nd step
speed

5-20
4th step 
speed 5-21

5th step
speed

Door Open(REV)

5-22
6th step
speed 5-23

7th step
speed 5-24

8th step
speed

Door Open Limit
        

Timing Diagram for the Door Open

FWD

REV
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9. 멀티 스텝 모드 3 (Pr.0-09=4) 

FWD

REV

5-18

5-19  
5-20  

5-21

5-22

Door Open(REV)

MI1

MI2

MI3

MI4

05-00=1

05-01=2

05-02=3

05-03=4

MI5
05-04=17

Door Open Limit
        

3-07
1st Step Door Open 
Accelera tion Time

3-08
1st Step Door Open 
Deceleration Time

Timing Diagram for the Door Open  
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10.  멀티 스텝 모드 4 (Pr.0-09=5) 

FWD

REV

MI1

MI2

MI3

MI4

5-18

5-19  
5-20  

5-21

5-22

Door Open(REV)

Timing Diagram for the Door Open

05-00=1

05-01=2

05-02=3

05-03=4

MI5
05-04=17

Door Open Limit
        

3-07
1st Step Door Open 
Acceleration Time

3-08
1st Step Door Open 
Deceleration Time

 



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 5-45 

Group 4:  도어 클로즈 파라미터 

4 - 00  도어 클로즈 고속 1 단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 팩토리 설정: 30.00

4 - 01 도어 클로즈 최종 속도 출발 단위: 0.1

 설정 0.0~100.0% (0.0%: 클로즈 완료, 100.0%: 

오픈 완료) 

팩토리 설정: 4.0

4 - 02 도어 클로즈 최종 속도 단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 팩토리 설정: 5.00

4 - 03 도어 클로즈 홀딩 속도 출발 단위: 0.1

 설정 0.0~100.0% (0.0%: 클로즈 완료, 100.0%: 

오픈 완료) 

팩토리 설정: 1.0

4 - 04  도어 클로즈 홀딩 속도 단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 팩토리 설정: 2.00

4 - 05  도어 클로즈 가속 시간 1 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 팩토리 설정: 2.0

4 - 06  도어 클로즈 감속 시간 1 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 팩토리 설정: 2.0

4 - 07  도어 클로즈 고속 2 단위: 0.01

 설정 0.00~400.0Hz 팩토리 설정: 20.00

4 - 08  도어 클로즈 가속 시간 2 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 팩토리 설정: 10.0

4 - 09  도어 클로즈 감속 시간 2 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 팩토리 설정: 10.0

 Pr.00-09 이 00 거리(Distance) 콘트롤 모드 1 혹은 01 거리(Distance) 콘트롤 모드 2 에 

놓여 있을 때에만  Pr.4-00 t 에서 Pr.4-09 까지 작동을 하게 됩니다. 사용자의 용도에 

맞게 아래의 도표를 참고하여 조정하여 주십시오. 

3-02
1st Step
Door High SpeedOpen 

Open Door (REV)

3-06
Door Open 
Holding Speed

                     3-08
1st Step Door Open 
Deceleration Time

3-07
1st Step Door Open 
Acceleration Time

3-00
Door Open 
Coupling  
Speed

  3-04
Door Open 
Final Speed

3-01
Door Open 
High Speed 
Start

3-03
Door Open F inal 
Speed Start

3-05
Door Open 
Holding
Speed Start 

Close Door (FWD)

4-05
Door Close 
Acceleration
Time 1

Door Open Limit
         100.0%

4-01
Door Close 
Final Speed 
Start 

4-00
Door Close 
High Speed 1

4-06
Door Close 
Deceleration 
Time 1

4-02
Door Close 
Final Speed

4-03
Door Close 
Holding Speed 
Start 

Door Close Limit
         0.0%

4-04  
Door Close 
Holding Speed

 

 

4 - 10 재개 전류 레벨 1 단위: 0.1

 설정 0.0~150.0% (100.0% 는 드라이브 정격 

전류입니다.) 

팩토리 설정: 100.0

4 - 11 가속 구역에서의 재개 전류 레벨 1  단위: 1
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 설정 100~200% (100%는 Pr.4-10 셋팅입니다.) 팩토리 설정: 150

4 - 24 저속 구역에서의 재개 전류 레벨 1  단위: 1

 설정 100~200% (100%는 Pr.4-10 셋팅입니다.)) 팩토리 설정: 150

4 - 12 재개 전류 레벨 2 단위: 0.1

 설정 0.0~150.0% (100.0%는 드라이브 정격 

전류입니다. ) 

팩토리 설정: 100.0

4 - 13 가속 구역에서의 재개 전류 레벨 2  단위: 1

 설정 100~200% (100%는 Pr.4-12 셋팅입니다.)) 팩토리 설정: 150

4 - 25 저속 구역에서의 재개 전류 레벨 2  단위: 1

 설정 100~200% (100% is Pr.4-10 setting) 팩토리 설정: 150

4 - 14 재개 감속 시간 단위: 0.1

 설정 0.1~3600 초 팩토리 설정: 0.2

4 - 17 저속 구역에서의 재개 단위: 0.1

 설정 1.0 에서 99.0% (100%는 도어 폭입니다, 

저속 구역은 0%~Pr. 4-17 입니다.) 

팩토리 설정: 2.0

4 - 18 재개 가속 경계 단위: 0.1

 설정 8.0 에서 97.0% (100% 는 도어 폭입니다, 

가속 구역은 Pr. 4-18~100%입니다.) 

팩토리 설정: 70.0

 도어 클로즈 동안, 장애(스톨 전류가 Pr.4-10/4-11/4-12/4-13 를 초과할 경우)가 있을 

시  오픈 완료 포지션에서 클로즈 완료 포지션으로 리클로즈 될 것입니다.     

 장애가 있을 시 Pr.4-14 는 감속으로 인하여 0Hz 으로 재 설정 될 것입니다. 사용자의 

안전을 위하여 재개하기 위한 전류 한계보다 더 작은 최소값을 최 한 빨리 설정할 것을 

당부 드립니다.  

 오픈/클로즈 도어를 시작하기 위하여 가속 시 큰 전류가 필요합니다. 그러므로 가속 구역 

안에서는 보다 큰 재개 전류를 필요로 합니다. 리오픈 전류와 가속 구역을 설정할 시 

다음과 같은 수치를 참조하십시오.       
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3-02
1st Step
Door High SpeedOpen 

Open Door (REV)

3-06
Door Open 
Holding Speed

                      3-08
1st Step Door Open 
Deceleration Time

3-07
1st Step Door Open 
Acceleration Time

3-00
Door Open 
Coupling  
Speed

  3-04
Door Open 
Final Speed

3-01
Door Open 
High Speed 
Start

3-03
Door Open Final 
Speed Start

3-05
Door Open 
Holding
Speed Start 

Close Door (FWD)

4-05
Door Close 
Acceleration
Time 1

Door Open L imit
         100.0%

4-01
Door Close 
Final Speed 
Start 

4-00
Door Close 
High Speed 1

4-06
Door Close 
Deceleration 
Time 1

4-02
Door Close 
Final Speed

4-03
Door Close 
Holding Speed 
Start 

4-10/4-12
Re-open current 
level

4-04  
Door Close 
Holding Speed

4-17 
Re-open for Low speed
Area

4-18 
Re-open 
Acceleration 
Boundary

Re-open Detected Area

Door Close Limit
         0.0%

4-11/4-13
Re-open current 
level for Acceleration
Area

4-24
Re-open current 
level for low speed 
Area

 
 

4 - 15 도어 클로즈 홀딩 토크 단위: 0.1

 설정 0.0~100.0% (100.0%는 드라이브 정격 

전류입니다. ) 

팩토리 설정: 30.0

4 - 16  도어 클로즈 홀딩 토크의 응답 시간 단위: 0.01

 설정 0.01~10.00 초 팩토리 설정: 0.20

 도어가 클로즈 완료 포지션에 있을 시 홀딩 토크가 있어야 도어가 지정한 포지션에 있을 

수 있습니다. 모터의 과부하를 막기 위해 홀딩 토크는 과용되지 않고 제한 되어야 합니다. 

(Pr.4-15). 

 

4 - 19 도어 클로즈 타임 아웃 설정 단위: 0.1

 설정 0.0~180.0 초 (0.0: 불가능) 팩토리 설정: 0.0

 도어 클로즈 시간이 본 설정을 초과 시 도어는 자동으로 리오픈 될 것입니다.   
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4 - 20 도어 클로즈 후에 전류 레벨 1 은 Pr.4-15 로 감소할 것입니다. 단위: 0.1

 설정 0.0~150.0% 팩토리 설정: 50.0

4 - 21  도어 클로즈 후에 전류 레벨 2 은 Pr.4-15 로 감소할 것입니다. 단위: 0.1

 설정 0.0~150.0% 팩토리 설정: 50.0

 도어가 클로즈 완료 포지션 후에는 도어는 모터 스톨이 본 설정을 초과할 시 홀딩 토크 

상태로 전환될 것입니다.  

 

4 - 22   터미널 FWD 의 홀딩 시간 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 999.9 초 팩토리 설정: 0.0

 본 파라미터는 도어 클로즈가 완료 되었을 때 FWD 터미널 신호 (도어 클로즈 신호)를 

제거하기 위해 사용됩니다. 시간을 설정하기 전까지 AC 모터 드라이브는 여전히 RUN 

모드에 있을 것입니다. 설정완료 후에 AC 모터 드라이브는 작동을 멈출 것입니다. 본 

기능은 도어 클로즈가 완료되기 전까진 작동하지 않습니다.  

  REV 명령(도어 오픈 명령) 은 본 설정이 도어를 열기 전까지 작동됩니다.  

  Pr.4-22 이  999.9 (FWD 터미널은 항상 홀딩 되어 있음)으로 설정될 때 키패드에 있는 

키를 가지고 AC 모터 드라이브를 정지 시켜야 합니다.   

4 - 23 S 커브 가속 시간(도어 클로즈 할 시) 단위: 0.1

 설정 0.0 to 10.0 초 팩토리 설정: 0.0

 본 기능은 Pr.3-18 와 동일합니다. 

총 가속 시간=4-05+(2* 4-23)  또는 4-08+(2* 4-23)  

 

예: 만일 Pr.4-05=3 이고 Pr.4-23=2 일 때, 총  도어 클로즈 가속 시간=3+(2*2)=7 초 

(F=60Hz 로 계산할 때,  F=30 이면 총 가속 시간은 절반으로 줄 것입니다.) 

만일 Pr.4-23 가 Pr.4-05 보다 클 때, 총 가속 시간= 4-05*4-232*  

 멀티 스텝 도어 클로즈 시간 도표 

1. 멀티 스텝 모드 1 (Pr.0-09=2) 
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1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

FWD

MI1

MI2

MI3

05-00=1

05-01=2

05-02=3

MI4
05-03=4

REV

B
05-05=18

Door Close Limit
        

16th step
5-32

15th step
5-31

14th step
5-30

13th step
5-29

12th step
5-28

11th step
5-27

10th step
5-26

9th step
5-25

8th step
5-24

7th step
5-23
6th step
5-22

5th step
5-21

4thstep
5-20

3rd step
5-19

2nd step
5-18

1st step
5-17

Timing Diagram for the Door Close  
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2. 멀티 스텝 모드 2 (Pr.0-09=3) 

Door Close(FWD)

FWD

REV

MI1

MI2

MI3

05-00=1

05-01=2

05-02=3

MI5
05-04=18

Door Close Limit
        

5-27
11th step
speed

5-25
9th step
speed

5-26
10th step
speed

5-30
14th step
speed5-29

13th step
speed

5-28
12th step
speed

5-32
16th step
speed5-31

15th step
speed

Timing Diagram for the Door Close  
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3. 멀티 스텝 모드 3 (Pr.0-09=4) 

FWD

REV

5-23
5-24

5-27

5-26  

5-25  

Door Close(FWD)

MI1

MI2

MI3

MI4

05-00=1

05-01=2

05-02=3

05-03=4

A
05-05=18

Door Close Limit
        

4-06
Door Close 
Deceleration 
Time 1

4-05
Door Close 
Acceleration
Time 1

Timing Diagram for the Door Close  
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4.  멀티 스텝 모드 4 (Pr.0-09=5) 

FWD

REV

5-23
5-24

5-27

5-26  

5-25  

Door Close(FWD)

MI1

MI2

MI3

MI4

05-00=1

05-01=2

05-02=3

05-03=4

05-05=18
A

Door Close Limit
        

4-06
Door Close 
Deceleration 
Time 1

4-05
Door Close 
Acceleration
Time 1

Timing Diagram  for the Door Close  
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Group 5: 멀티 스텝 속도와 PLC (Process Logic Control) 파라미터 

5 - 00 멀티 기능 입력 터미널 (MI1)  

  팩토리 설정: 00

5 - 01 멀티 기능 입력 터미널 (MI2)  

  팩토리 설정: 00

5 - 02 멀티 기능 입력 터미널 (MI3)  

  팩토리 설정: 00

5 - 03 멀티 기능 입력 터미널 (MI4)  

  팩토리 설정: 00

5 - 04 멀티 기능 입력 터미널 (MI5)  

  팩토리 설정: 00

5 - 05 멀티 기능 입력 터미널 (A)  

  팩토리 설정: 00

5 - 06 멀티 기능 입력 터미널 (B)  

  팩토리 설정: 00

5 - 07 멀티 기능 입력 터미널 (COM1)  

  팩토리 설정: 00

5 - 08 멀티 기능 입력 터미널 (COM2)  

  팩토리 설정: 00

5 - 09 멀티 기능 입력 터미널 (COM3)  

  팩토리 설정: 00

5 - 10 멀티 기능 입력 터미널 (COM4)  

  팩토리 설정: 00

 본 파라미터는 필요 시 사용하실 수 있습니다. 

 Pr.5-05 과 Pr.5-06 의 기능이 실행 되기 전에 Pr.2-12 가 00 으로 설정되어 있어야 

합니다.   

 이는 커뮤니케이션을 통하여 ON/OFF 를 위해 COM1 을 COM4 로 설정하여야 합니다. 

그리고 해당 주소는 보이는 바와 같이 2006H 입니다.  

123 0

0=OFF
1=ON

COM1
COM2

COM3
COM4

Weights Bit 23 22 21 20
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설정 기능 설명 

00 기능 없음 
모든 미 사용된 터미널은 사용에 영향을 미치지 않기 

위해서 0으로 프로그램 되어야 합니다.   

01 멀티 스텝 속도 명령 1 도어 컨드롤 모드(Pr.0-09)가 02 혹은 03(멀티 스텝 

콘트롤 모드 1 그리고 멀티 스텝 콘트롤 모드 2)으로 

설정되었을 때, 이 네 개의 입력은 17 스텝 속도 

주파수입니다.(마스터 주파수와 조그 주파수 포함) 

도어 콘트롤 모드(Pr.0-09) 가 04 (멀티스텝 콘트롤 

모드 3)로 설정되었을 때 또한 속도 변환 기능을  

사용할 수 있습니다. 

02 멀티 스텝 속도 명령2 

03 멀티 스텝 속도 명령3 

04 멀티 스텝 속도 명령4 

05 
첫 번째/두 번째 가속/감속 

선택 

첫 번째/두 번째 가속/감속 시간 선택에 사용됨. 

ON: 첫 번째 가속/감속 시간 

OFF: 두 번째 가속/감속 시간 

06 저속 운용 

이 기능을 사용하기 전에 AC 모터 드라이브는 정지 

상태에 있어야 합니다. 이 순간에는 디지털 키패드에 

있는 “STOP” 키는 유효하게 사용할 수 있습니다.  

OFF 상태에 있으면 모터는 저속운용에서의 감속 

시간으로 정지할 것입니다. 자세한 사항은 Pr.1-07 

~Pr.1-09 을 참조 하십시오.  

07 
FWD/REV 명령(저속 운용 

목적) 

ON: 뒤로 

OFF: 앞으로 

본 명령은 저속운용에서의 외부터미널이 활성화 되었을 

때에만 유효할 것입니다.  

08 메모 모드 

본 설정이 가능해 졌을 때 AC 모터 드라이브의 출력 

주파수는 본 설정이 불가능으로 되기 전까지 

오픈/클로즈 커브는 반복하여 작동할 것입니다. 이 

동작으로 최고의 오픈/클로즈 커브를 할 수 있을 

것입니다.   

09 강제 정지(N.O.) 이 2 개의 파라미터는 정지 방법 acc.에서 Pr.0-13 까지

에 서처럼 “STOP” 명령과 같은 동일한 기능을 

가집니다. 에러 메시지는 나타나지 않습니다. 파라미터 

실행이 09 혹은 10 에서 유효할 때 새로운 RUN 명령이 

필요합니다.  

10 강제 정지 (N.C.) 

11 비상 정지 (N.O.) 11 혹은 12 로 설정될 때, 멀티 기능 입력 터미널은 AC 

모터 드라이브가 불가능일 때 정지시킬 수 있는 역할을 

합니다.   “EF”로 표시될 것입니다. 결함이 복구되면 

“RESET” 시켜 주십시오. 

정지 명령을 위해서는 Pr.0-13 을 참조하십시오. 

12 비상 정지 (N.C.) 
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설정 기능 설명 

13 
작동 명령 선택(키패드/외부 

터미널) 

ON: Ext. 터미널을 통한 작동명령 

OFF: 키패드를 통한 작동 명령  

파라미터가 13 으로 설정 되었을 시 Pr.0-12 는 

불가능상태 입니다. 

14 파라미터 잠금 가능 
본 설정이 가능할 경우 모든 파라미터는 잠길것이며 

불가능이라고 표시될 것입니다.  

15 외부 리셋(N.O.) 디지털 키패드 에서의 리셋키와 같이 외부 리셋은 

동일한 기능을 가집니다. O.H., O.C. 그리고 O.V. 와 

같은 결함 후에는 본 입력은 드라이브를 리셋 할 수 

있습니다.  
16 외부 리셋 (N.C.) 

17 오픈 완료 포지션일 때의 신호

 Pr.0-15 가   01 혹은 03 로 설정될 시, 드라이브는 본 

신호에 따라 도어를 오픈 시키면서 포지션을 완료 할 

것입니다.  

18 
클로즈 완료 포지션일 때의 

신호 

Pr.0-15 가 02 혹은 03 로 설정될 시, 드라이브는 본 

신호에 따라 도어를 클로즈 하면서 포지션을 완료할 

것입니다.   

19 오픈 허용 신호 
설정이 실행되면 도어를 열 수 있습니다. 또한 도어 

구역의 신호로 이용될 수 있습니다.  

20 강제 도어 오픈 신호 

본 설정이 실행될 시, 강제로 문이 열릴 것입니다. 

불가능으로 설정되었을 때에만 도어는 클로즈 될 수 

있습니다. 도어가 클로즈 포지션을 완료한 후에는 

신호가 무의미 합니다.   

19 가 설정될 시, 19 가 ON 된 이후에는 본 설정이 ON 

될 수 있습니다.   

21 홈 리턴 
본 설정이 실행될 시, 드라이브는 포지션 기능을 수행할 

것입니다.  

22 

 첫 번째/두 번째 스텝 도어 

오픈.클로즈 를 위한 커브 

선택 

 ON 으로 설정될 시, 두 번째 스텝 도어 오픈/클로즈 

커브를 실행할 것입니다. 

23 
오픈 완료 포지션일 때의 

신호, RUN 신호 포함 

Pr.0-15 가 01 혹은 03 으로 설정될 시, 본 신호에 따라 

도어를 오픈 시키면서 포지션을 완료 할 것입니다. 본 

신호는 Run 신호가 없고 작동 방향이 REV(뒤로) 여도 

드라이브를 실행할 수 있습니다. 도어가 완전 개방 후에 

오픈 명령이 불가능일 때 홀딩 토크를 이용할 수 

있습니다.   

24 
클로즈 완료 포지션일 때의 

신호, RUN 신호 포함 

Pr.0-15 가 02 혹은 03 으로 설정되었을 시 본 시호를 

통해 도어를 닫을 수 있습니다. 본 신호 또한 Run 

신호가 없고 작동 방향이 FWD(앞으로) 이어도 

드라이브를 실행할 수 있습니다. 도어가 완전 개방 후에 

오픈 명령이 불가능일 때 홀딩 토크를 이용할 수 

있습니다. 
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 N.O.= 정상적으로 열려있는.  N.C.= 정상적으로 닫혀있는. 

 

5 - 11 라인 스타트 차단(외부 터미널 용) 

   팩토리 설정: 00

 설정 00 불가능 

  01 가능 

 작동 명령 소스가 외부 터미널 이고 작동 명령이 ON (FWD/REV-DCM=닫힘)일 때, AC 

모터드라이브는 전원이 들어온 후 Pr.5-11 에 의해 작동할 것입니다. <터미널이 FWD 

그리고  REV 일 때만 사용가능> 

1.  Pr.5-11 가 00 으로 설정 시 AC 모터 드라이브는 즉시 실행될 것입니다.  

2. When Pr.5-11 가 01 로 설정 시 AC 모터 드라이브는 이전 작동 명령이 취소된 후 

작동명령을 받을 때 까지 정지 상태에 있을 것입니다.  

NOTE  

라인 스타트 차단의 특징은 모터드라이브가 아래의 상태에서 절  시작하지 않을 것이라고 보장하지 

않습니다. 스위치 오작동에 의해 모터가 작동할 수 있습니다. 

 

5 - 12 2-와이어 작동 콘트롤 모드 

   팩토리 설정: 00

 설정 00 2-와이어: 앞으로/정지, 뒤로/정지 

  01 2-와이어: 앞으로 / 뒤로, 실행/정지 

 콘트롤 모드에는 두개의 다른 유형이 있습니다.: 

 

5 - 12 외부 터미널 

00 

2-와이어 

앞으로/정지 

뒤로/정지 

VFD-M-D

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

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

DCM

FWD/STOP

REV/STOP



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 5-57 

5 - 12 외부 터미널 

01 

2-와이어 

앞으로/뒤로 

실행/정지 

VFD-M-D

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

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

DCM

RUN/STOP

FWD/REV

 

 본 파라미터는 디지털 입력 터미널의 신호를 지연 시킵니다. 1 단위 는 2.5 msec 입니다, 

2 단위는 5 msec 입니다. 지연 시간은 디지털 터미널의 오작동을 일으킬 수 있는 소음 

신호를 반감시키는 역할을 합니다.  

 

 데모 모드를 실행할 때 본 설정 후에 다음 데모로 넘어갈 수 있습니다.  

 

 데모 모드를 실행할 때 도어 오픈과 클로즈를 실행한 후에 이를 한번으로 세어 기록할 

것입니다. 

 

5 - 16   데모 시간 재설정 

   팩토리 설정: 00

 설정 00 불가능 

  01 가능 

 본 파라미터가 01 로 설정되었을 때 데모시간은 0 으로 재설정 될 것입니다.  

 

5 - 17 1 번째스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 18 2 번째 스텝 속도 주파수 단위: 0.01

5 - 19 3 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 20 4 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 21 5 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 13 디지털 터미널 입력 안정화 시간 단위: 2.5

 설정 1 에서 20 까지 팩토리 설정: 1

5 - 14 다음 데모까지 기 시간   단위: 1

 설정 0.1 에서 999.9 초 까지 팩토리 설정: 2.0

5 - 15 데모 시간까지 기록 단위: 1

 설정 00 에서 9999 까지 팩토리 설정: ##
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5 - 22 6 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 23 7 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 24 8 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 25 9 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 26 10 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 27 11 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 28 12 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 29 13 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 30 14 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 31 15 번째 스텝 속도 주파수  단위: 0.01

5 - 32 16 번째 스텝 속도 주파수 단위: 0.01

   팩토리 설정: 0.00

 설정 0.00 에서 400.0 Hz 까지  

  멀티 기능 입력 터미널( Pr.5-00 에서 5-10 까지를 참조하십시오.)은 AC 모터 드라이브 

멀티 스텝 속도중의 하나를 선택합니다. 속도는(주파수)는 위에서처럼 Pr.5-17 에서 5-32 

까지에서 결정됩니다.   

 도어 콘트롤 시스템(Pr.0-09=02/03/04)을 사용시 속도변화 포지션 센서의 출력에 의하여 

도어는 오픈/클로즈 커브를 실행할 것입니다 

  멀티 기능 입력 터미널의 FWD, REV 그리고 Pr.5-00 에서 Pr.5-10 까지의 출력 상태를 

정상적인 오픈(N.O) 혹은 정상적인 클로즈(N.C)로 설정하게 되어있습니다.   

 설정방법: 

본 파라미터에 들어가기 전에 13 비트 이진수 값을 십진수 값으로 전환하게 되어있습니다. 

예: 다음과 같이 가정합니다. REV, MI2, MI4, MI5, COM1, COM2 그리고 COM4 의 초기 

상태가 N.C(정상적인 클로즈)입니다. FWD, MI1, MI3, A, B 그리고 COM3 의 초기 

상태가 N.O(정상적인 오픈)입니다. 이때 사용자는 아래와 같이 Pr. 5-33 에 5738 을 

입력해야 합니다.  

5 - 33 

 멀티 기능 입력 터미널 상태 ( N.O.= 

정상적으로열려있는.  N.C.= 정상적으로 

닫혀있는.) 

단위: 1

 설정 0 에서 8191 까지 팩토리 설정: 0
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Weights
Bit

0=N.O
1=N.C

FWD     =N.O
REV      =N.C
MI1       =N.O
MI2       =N.C
MI3       =N.O
MI4       =N.C

MI5       =N.C
A           =N.O

B           =N.O

COM1   =N.C

COM2   =N.C

COM3   =N.O

COM4   =N.C

101011001101 0

The setting value
= bit14x2 +

12
bit13x2 +....+bit2x2 +bit1x2 +bit0x2

11 2 1 0

= 1x2 +
12

1x2 +1x2 +1x2 +1x2 +1x2 +1x2
10 9 6 5 3 1

=4096+1024+512+64+32+8+2
Setting 5-33

=5738

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
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5 - 34 리오픈/리클로즈 후의 재설정  

   팩토리 설정: 00

 설정 00 Bit0=0: 틀린 오른/클로즈 한정 기능 감지가 불가능   

  01 Bit0=1: 틀린 오른/클로즈 한정 기능 감지가 가능   

  02 Bit1=0: 도어 클로즈 에러시 리오픈 가능 

  03 Bit1=1: 도어 클로즈 에러시 리오픈 불가능   

  04 Bit2=0 리오픈시 S 커브 가능 

  05 Bit2=1 리오픈시 S 커브 불가능   

비트단위로 설정합니다. 아래 숫자는 비트와 키패드 사이의 관계를 나타냅니다.  

RUN STOP FWD REV

Bit 0123

 
 아래와 같은 일이 생길 경우 키패드 LC-M02E 는 PSEr (위치 신호 에러)을 나타낼 

것입니다.   

1. Pr.5-34 이 Bit0=1 로 설정될 때 그리고 Pr.0-09 이 00 혹은 01 로 설정될 때: 틀린 

도어 오픈/클로즈 한계. 

2. Pr.5-34 이 Bit0=1 로 설정될 때 그리고 Pr.0-09 이 04 로 설정될 때: 도어 

오픈/클로즈를 위한 작동 스텝은 설정되지 않습니다. 

 Pr.0-09 이 00/01 로 설정될 때 틀린 도어 오픈/클로즈 한계를 감지하기 위한 방법은 

아래와 같습니다. 
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             3-03
Door Open Final 
Speed Start

3-05
Door Open 
Holding
Speed Start 

Door Open Limit
         100.0%

4-01
Door Close 
Final Speed 
Start 

              4-03
Door Close 
Holding Speed 
Start 

Door Close Limit
         0.0%

Open(REV)

Close(FWD)

No signal 
for the door 
close limit The signal for the door close limit is received

The signal for the door open l imit is received

No signal
for the door 
open limit

 
 틀린 도어 오픈 한계:  

a. 도어 클로즈 한계의 신호는 Pr.4-01 가 설정되기 전에 받습니다. 

b. 도어 클로즈 한계의 신호는 Pr.4-03 가  설정 후에는 받지 않습니다. 

 틀린 도어 클로즈 한계: 

a. 도어 오픈 한계의 신호는 Pr.3-03 가 설정되기 전에 받습니다. 

b. 도어 오픈 한계의 신호는 Pr.3-05 가  설정 후에는 받지 않습니다. 

 비트 1=1 그리고 도어 클로즈용 토크가 Pr.4-10/4-12 를 초과할 경우 도어를 리오픈 하지 

않을 것입니다. Pr.6-00 에서 Pr.6-07 (다기능 출력)까지 23 으로 설정될 때 또한 에러 

신호는 출력될 것입니다.



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

5-62    Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05

Group 6:  디지털 출력 파라미터  

6 - 00 다기능 출력 릴레이 (RA1, RB1, RC1) 

  팩토리 설정: 00

6 - 01 다기능 출력 릴레이 (RA2, RC2) 

  팩토리 설정: 00

6 - 02 다기능 출력 터미널 MO1  

  팩토리 설정: 00

6 - 03 다기능 출력 터미널 MO2 

  팩토리 설정: 00

6 - 04 다기능 출력 터미널 MO3 (커뮤니케이션) 

  팩토리 설정: 00

6 - 05 다기능 출력 터미널 MO4 (커뮤니케이션) 

  팩토리 설정: 00

6 - 06 다기능 출력 터미널 MO5 (커뮤니케이션) 

  팩토리 설정: 00

6 - 07 다기능 출력 터미널 MO6 (커뮤니케이션) 

  팩토리 설정: 00

 설정 00 to 26 

 본 파라미터는 외부 터미널 출력에 사용될 수 있습니다. 

 커뮤니케이션에 의해 MO3 에서 MO6 까지 ON/OFF 로 설정되어야 합니다. 그리고 

MO3 에서 MO6 까지의 해당 주소는 뒤에 보이는 바와 같이 2209H 입니다.. 

123 0

0=OFF
1=ON

MO3
MO4

MO5
MO6

Weights Bit 23 22 21 20

 
 

설정 기능 설명 

00 기능 없음  

01 AC 드라이브 작동 
RUN  명령이 “ON”이거나 드라이브에서 출력이 있을 시 

활성화 됩니다. 

02 주된 주파수 
AC 모터 드라이브가 출력 주파수 설정에 도달할 때 

활성화됩니다. 

03 오버 토크 감지 
오버 토크가 감지되는 한 활성화 됩니다. (Pr.7-06 ~ Pr.7-

07 를 참조하십시오.) 
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설정 기능 설명 

04 낮은 전압 표시 낮은 전압이 감지될 때 활성화 됩니다.  

05 작동 모드 표시 
작동 명령이 외부 터미널에 의해 콘트롤 될 때 활성화 

됩니다. 

06 오류 표시 

오류(oc, ov, oH1, oL2, oL, oL1, EF, CF3.3~8, HPF1~4, 

ocA, ocd, ocn, GFF, PGEr, doEr, CE10)가 일어날 때 

활성화 됩니다. 

07 경고 표시 
경고(AUE, SE1, SE2, oL2, PGEr, PSEr, CE0X)가 일어날 

때 활성화 됩니다. 

08 데모 표시 데모 가 실행될 때 활성화 됩니다. 

09 스텝 완료 0.5 초 동안 스텝이 완료될 때 활성화 됩니다. 

10 데모 완료 0.5 초 동안 데모가 완료될 때 활성화 됩니다. 

11 강제 정지 표시 강제 정지가 일어 날 때 활성화 됩니다. 

12 히트 싱크 과열 경고(OH) 

열싱크가 가열될 경우 과열을 막기 위해 드라이브를 끄라는 

신호를 할 것입니다. 85oC (185oF)보다 높을 경우 ON 혹은 

OFF 될 것입니다.    

13 AC 모터 드라이브 준비 

드라이브가 ON 이고 이상이 없을 경우 활성화 될 것입니다. 

혹은 AC 모터 드라이브가 오류를 수정하기 위한 “RESET” 

을 누를 시 활성화 됩니다.  

14 비상 정지 표시 드라이브의 비상 정지 기능이 작동할 때 활성화 됩니다.  

15 소프트웨어 제동 표시 

본 기능은 VFDB 제동 단위와 결합시 이용됩니다. 

드라이브가 부하제동을 도울 때 출력은 활성화 될 것입니다. 

본 기능을 통해 매끄러운 감속이 됩니다.  

16 제로 속도 출력 신호  
U/T1, V/T2, W/T3 터미널에 출력 주파수가 있지 않으면 

활성화 됩니다. 

17 피드백 신호 에러 
피드백 신호에 이상이 있을 시 활성화됩니다. ( Pr.2-18, 

Pr.2-19 를 참조하십시오) 

18 위치 감지 1 
도어가 Pr.6-09 과 동일한 포지션에서 클로즈 될 때 활성화 

됩니다.  

19 위치 감지 2 
도어가 Pr.6-10 과 동일한 포지션에서 클로즈 될 때 활성화 

됩니다. 

20 위치 감지 3 
도어가 Pr.6-11 과 동일한 포지션에서 클로즈 될 때 활성화 

됩니다. 

21 
클로즈 완료 포지션일 

경우 신호 출력 

도어 클로즈 동안 포지션 모드(Pr.0-15)가 00 혹은 04 로 

설정될 때 그리고 도어폭이 Pr.4-03 설정보다 작을 때 

활성화 됩니다.  

포지션 모드(Pr.0-15)가 02 혹은 03 로 설정될 때 그리고 

Pr.5-00 ~ Pr.5-10 중의 하나가 18 로 설정될 때 활성화 

됩니다.   



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

5-64    Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05

설정 기능 설명 

22 
오픈 완료 포지션일 경우 

신호 출력 

도어 오픈 동안 포지션 모드(Pr.0-15) 가 00 혹은 04 로 

설정될 때 그리고 도어 폭이 Pr.3-05 보다 클 때 활성화 

됩니다. 

포지션 모드(Pr.0-15) 가 01 혹은 03 로 설정될 때 그리고 

Pr.5-00 ~ Pr.5-10 중의 하나가 17 로 설정될 때 활성화 

됩니다.  

23 도어 클로즈 에러 
도어 클로즈 에러가 날 때 활성화 됩니다. (리오픈 혹은 안 

할지라도 활성화 됩니다.) 

24 예  비 

25 포지션 완료 신호 
전원이 연결된 후 혹은 PGEr 후에 마무리 포지션일 때 

활성화 됩니다.   

26 예  비 

 

 본 파라미터는 Pr.6-00 ~ Pr.6-07 에서의 출력 상태(N.O./N.C.) 를 결정하는데 

사용됩니다. 

 동등한 8 비트 수는 아래에서 보이는 바와 같이 Pr.6-00 에서 Pr.6-07 까지의 출력 

상태를 프로그램 하는데 사용됩니다.  8 비트 수는 본 파라미터(Pr.6-08)에 입력하기 

위하여 십진수로 전환되어야 합니다. 

12345 0

0=N.O
1=N.C

Relay 1
Relay 2

MO1
MO2

MO3
MO4

Weights
Bit 67

MO5
MO6  

 

 

예: 

6 - 08  다기능 출력 상태 단위: 1

 설정 00 to 255 팩토리 설정: 00
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Weights
Bit

2 2 2 2 2 2 2 2
0 1 1 0 0 1 0 0

The setting value
bit7x2+bit6x2+bit5x2+bit4x2+bit3x2+bit2x2+bit1x2+bit0x2
0x2+1x2+1x2+0x2+0x2+1x2+0x2+0x2
0+64+32+0+0+4+0+0
100

＝

＝

＝

＝

setting 6-08 100＝

7

7

7 6 5 4 3 2 1 0

Relay 1  =N.O
Relay 2  =N.O
MO1      =N.C
MO2      =N.O
MO3      =N.O
MO4      =N.C
MO5      =N.C
MO6      =N.O

*0 N.O   *1 N.C＝ ＝

6 5 4 3 2 1 0

6 5 4 3 2 1 0 NOTE:

2 1      2 8      2 64
2 2      2 16    2 128
2 4      2 32

＝ ＝ ＝

＝ ＝ ＝

＝ ＝

0

1

2

3

4

5

6

7

 
 

 Pr.6-00 ~ Pr.6-07 가 18 ~ 20 로 설정될 때 도어가 Pr.6-09 ~ Pr.6-11 포지션 

설정이면 신호를 출력할 것입니다. 

 

6 - 09 위치 감지 1 단위: 0.1

 설정 0.0 to 100.0% 팩토리 설정: 25.0

6 - 10 위치 감지 2 단위: 0.1

 설정 0.0 to 100.0% 팩토리 설정: 12.5

6 - 11 위치 감지 3 단위: 0.1

 설정 0.0 to 100.0% 팩토리 설정: 7.5

6 - 12 예  비 

6 - 13 예  비 

6 - 14 예  비 

6 - 15 예  비 
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그룹 7:  보호 파라미터 및 특수 파라미터 

7 - 00 
소프트웨어 브레이크 레벨 

(브레이크 저항의 작동 레벨) 

단위: 1

 설정 230V 시리즈: 370 ~ 430V 초기 설정: 380

 본 파라미터는 브레이크 초퍼가 작동될 시의 DC-버스 전압을 설정합니다. 

 

7 - 01 DC 브레이크 전류 레벨 단위: 1

 설정 0.0 ~ 100.0% 초기 설정: 0.0

 본 파라미터는 작동 및 중단 중에 모터로 출력되는 DC 브레이크 전류의 레벨을 설정합니다. 

DC 브레이크 전류를 설정할 시, 정격 전류를 (Pr.0-01) 100%로 합니다. 낮은 DC 브레이크 

전류 레벨로 시작하는 것이 좋으며 적정 홀딩 토크에 도달할 때까지 상승시키십시오. 

 

7 - 02 시작하는 동안의 DC 브레이크 타임 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 999.9 초 초기 설정: 0.0

 본 파라미터는 RUN 명령 후의 DC 브레이크 전류 지속시간을 정합니다. 시간이 경과되면 AC 

모터 드라이브는 최소 주파수(Pr.1-05)부터 가속하기 시작합니다. 

 

7 - 03 중단 중의 DC 브레이크 타임 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 999.9 초 초기 설정: 0.0

 본 파라미터는 중지하는 동안의 DC 브레이크 전류 지속시간을 정합니다. DC 브레이크와 함께 

중지하고자 하면, Pr.0-13 정지 방법이 RAMP 중단을 00 으로 설정합니다. 

 Pr.7-03 이 999.9 로 설정되었을 경우, 영구적 DC 브레이크가 됩니다. 2 가지의 방법으로 

중단시킬 수 있습니다. 

1. 다중 입력 (MI1~MI5)을 9 또는 10 으로 설정하여 강제 종료합니다.  

2. RESET
STOP

 키를 2 초 동안 누릅니다. 

 

7 - 04 DC 브레이크 시작점 단위: 0.01

 설정 0.00 to 400.0Hz 초기 설정: 0.00

 본 파라미터는 감속 중에 언제 DC 브레이크가 시작되는지의 주파수를 정합니다. 
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Run/Stop
ON OFF

1-05 7-04

Output Frequency

Minimum Output
Frequency

Start-Point for
DC Braking
Time during
Stopping

DC Braking Time
during Stopping

 
 시작 시의 DC 브레이크는 AC 드라이브가 작동하기 전에 이동할 수 있는 하중에 사용됩니다. 

이러한 경우, DC 브레이크가 설정이 시작되기 전에 부하를 예  비시키도록 할 수 있습니다. 

 중단하는 중의 DC 브레이크는 정지 시간을 단축시키고 정지된 부하를 예  비합니다. 관성 

부하를 더 높이려면, 빠른 감속을 위한 다이나믹 브레이크 저항이 필요합니다. 

 

7 - 05 오버 토크 검출 모드 (oL2) 

   초기 설정: 00

 설정 00 오버 토크 검출 해제 

  01 일정한 속도로 동작하는 동안 오버 토크 검출 작동. 오버 토크가 

검출 후 oL2 가 발생할 때까지 작동. 

  02 일정한 속도록 동작하는 동안 오버 토크 검출 작동. 오버 토크가 

검출 후 멈춤. 

  03 가속/일정한 속도 동작 중 오버 토크 검출 작동. 오버 토크가 검출 

후, oL2 가 발생할 때까지 작동. 

  04 가속/일정한 속도 동작 중 오버 토크 검출 작동. 오버 토크 검출 후 

멈춤. 

 본 파라미터는 다음의 방법으로 오버 토크 (oL2)가 검출 된 후의 드라이브 작동 모드를 

정합니다. 출력 전류가 오버 토크 검출 레벨이(Pr.7-06) Pr.7-07 오버 토크 검출 시간 설정을 

초과하면 “oL2” 경고 메시지 표기. 멀티 기능 출력 단자가 오버 토크 검출이면 (Pr.6-00~6-

07=03) 출력 동작. 세부 사항은 Pr.6-00~6-07 을 참조하십시오. 

 

7 - 06 오버 토크 검출 레벨 (oL2) 단위: 0.1

 설정 10.0 ~ 200.0% 초기 설정: 150.0

 본 설정은 드라이브의 정격 출력 전류에 비례합니다. 
 

7 - 07 오버 토크 검출 타임 (oL2) 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 60.0 초 초기 설정: 0.1
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 본 파라미터는 “oL2” 메시지가 표기되기 전의 오버 토크를 검출 시간을 설정합니다. 
 

7 - 08 전자 온도 과부하 릴레이 선택 (oL1) 

   초기 설정: 01

 설정 00 표준 모터로 동작 (팬으로 자가 냉각) 

  01 특수 모터로 동작 (강제 외부 냉각) 

  02 작동 해제 

 본 기능은 모터가 과부하 또는 과열되는 것으로부터 보호하기 위해 사용됩니다. 

40

20

60

80

100

25 50 100 150
Motor rated freqency%

M
ot

or
 ra

te
d 

cu
rr

en
t%

Self-cooled by fan

25 50 100 150

40

20

60

80

100

M
ot
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at
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re
nt

%

Motor rated freqency%

Forced external cooling  
 

7 - 09 전자 온도 특성 단위: 1

 설정 30 ~ 600 초 초기 설정: 60

 본 파라미터는 I2t 전자 온도 보호 기능을 작동하기 위한 시간을 정합니다. 아래의 그래프는 

1 분 간 150% 출력 전원의 I2t 곡선입니다. 

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 (%) 

 

7 - 10 오류 후 자동 재시작 단위: 1

 설정 00 ~ 10 초기 설정: 06

  00 해제 
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 oc, ov, oH, oL, oL1, ocA, ocd, ocn, oL2, PGEr, doEr 등과 같은 오류 발생 후, AC 모터 

드라이브를 최  10 회까지 자동으로 리셋/재시작 할 수 있습니다. 

 본 파라미터를 0 으로 설정하면 오류 발생 후, 리셋/재시작 동작을 해제합니다. 

 작동하도록 설정되었을 시, AC 모터 드라이브는 오류 전의 주파수에서 시작되는 빠른 검색을 

재시작합니다. 오류 후에 재시작 기 시간을 설정하려면, Pr. 7-11 빠른 검색 지연 시간을 

설정하십시오. 

 

7 - 11 빠른 검색 지연 시간 단위: 0.1

 설정 0.1 ~ 600.0 초 초기 설정: 2.0

 본 파라미터는 드라이브가 재동작하기 전에 출력 쪽 모터의 잔여 재생 전압이 없도록 값을 

설정해야 합니다. 

 오류 후 재시작 시, 본 파라미터는 빠른 검색의 시간 설정으로도 사용할 수 있습니다. 

 PG (인코더)를 사용할 시, 실제 PG (인코더) 피드백 속도로 빠른 검색을 시작합니다. 

 

7 - 12 빠른 검색의 전류 제한 단위: 0.1

 설정 20.0 ~ 200.0% 초기 설정: 150.0

 빠른 검색용으로 본 파라미터는 출력 전류를 제한하도록 사용됩니다.  

 빠른 검색 실행 시, 그룹 1 에서 설정된 V/f 곡선에 의해 실행됩니다. 

 

7 - 13 일시 전원 손실 동작 선택 

   초기 설정: 00

 설정 00 마스터 주파수 참조값으로 빠른 검색 시작. 

  01 최소 주파수로 빠른 검색 시작. 

 자세한 사항은 다음 그림 참조. 

Output
Frequency

Output
Voltage

7-11

7-13=00

7-11

7-14=01

Delay Time

Speed Search

Speed
Synchronization
Detection

Delay Time

Fault occur Fault clear Fault occur Fault clear 

Opera tion continues after fault clear, 
speed search star ts wi th the Master 
Frequency reference value

Opera tion continues after fault clear,
 speed search starts w ith the minimum frequency

 
 

7 - 14 오류 후 재시작 시의 자동 리셋 타임 단위: 1



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

5-70    Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05

 설정 00 ~ 9999 초 초기 설정: 600

 

7 - 15 현재 오류 기록 

7 - 16 2 번째 최근 오류 기록 

7 - 17 3 번째 최근 오류 기록 

7 - 18 4 번째 최근 오류 기록 

   초기 설정: 00

 

 값 00 오류 없음 

  01 과전류 (oc) 

  02 과전압 (ov) 

  03 과열 (oH) 

  04 과부하 (oL) 

  05 과부하 1 (oL1) 

  06 외부 오류 (EF) 

  07 예비 

  08 CPU 오류 (cF3) 

  09 하드웨어 보호 오류 (HPF) 

  10 가속 중 전류가 정격 전류의 2 배 초과 (ocA) 

  11 감속 중 전류가 정격 전류의 2 배 초과 (ocd) 

  12 안정된 동작 중 전류가 정격 전류의 2 배 초과 (ocn) 

  13 접지 오류 (GFF) 

  14 예비 

  15 CPU READ 오류 (CF1) 

  16 CPU WRITE 오류 (CF2) 

  17 예비 

  18 모터 과부하 (oL2) 

  19 예비 

  20 소프트웨어/패스워드 보호 (PcdE/Ccde) 

  21 예비 

  22 예비 

  23 예비 

  24 예비 

  25 예비 

  26 PG 피드백 신호 에러 (PGEr) 



Chapter 5 파라미터 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 5-71 

  27 도어 개폐 완료 신호 에러 (PSEr) 

  28 도어 개방 타임아웃 (doEr) 

  35 통신 타임아웃 (CE10) 

 Pr. 7-15 에서 Pr. 7-18 까지에 가장 최근 발생한 오류가 저장됩니다. 오류의 원인이 제거된 

후, 리셋 명령으로 드라이브를 리셋하십시오. 

 

7 - 19 누적 모터 작동 시간 (분) 단위: 1

 설정 00 ~ 1439 분 초기 설정: 00

7 - 20 누적 모터 작동 날짜 단위: 1

 설정 00 ~ 9999 일 초기 설정: 00

 Pr. 7-19 와 Pr. 7-20 은 모터 작동 시간을 기록합니다. 설정값을 00 으로 하여 초기화할 수 

있으며, 60 초 이하의 시간은 기록되지 않습니다. 
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그룹 8:  통신 파라미터 

통제 단자 근처에 RJ-11(잭)으로 표시된 RS-485 시리얼 인터페이스가 내장되어 있습니다. 다음은 

핀 값입니다. 

6 1

1: EV
2: GND
3: SG-
4: SG+
5: Reserved
6: Reserved 

주(註): 1. 통신 컨넥터로 연결할 시, RJ11 6P2C/6P4C 를 사용하십시오. 

2. PU 로 연결할 시, RJ12 를 사용하십시오. 

각 VFD-M-D AC 드라이브는 Pr. 8-00 에서 미리 설정된 통신 주소를 갖고 있습니다. 이후 RS485 

마스터가 각 AC 모터 드라이브를 자체 통신 주소에 의해 통제합니다. 

 

8 - 00 통신 주소 

 설정 01 ~ 254 초기 설정: 01

 AC 모터 드라이브가 RS-485 시리얼 통신으로 제어되고 있습니다.면, 해당 드라이브의 통신 

주소는 본 파라미터로 설정되어야 하고 각 AC 모터 드라이브의 통신 주소는 유일하고 

달라야합니다. 

 

8 - 01 트랜스미션 속도 

   초기 설정: 02

 설정 00 Baud rate 4800 bps (bits / 초) 

  01 Baud rate 9600 bps 

  02 Baud rate 19200 bps 

  03 Baud rate 38400 bps 

 본 파라미터는 RS485 마스터(PLC, PC 등)와 AC 모터 드라이 간의 트랜스미션 속도를 

설정합니다. 

 

8 - 02 트랜스미션 오류 처리 

   초기 설정: 03

 설정 00 경고 후 계속 작동 

  01 경고 후 RAMP 정지 

  02 경고 후 COAST 정지 

  03 경고없이 계속 작동 

 본 파라미터는 트랜스미션 에러가 발생했을 시의 반응을 설정합니다. 

 아래의 에러 메시지 목록 참조 (3.6 항 참조) 
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8 - 03 타임아웃 검출 단위: 0.1

 설정 0.0 ~ 60.0 초  초기 설정: 0.0

  0.0 해제 

 Pr. 8-03 이 0.0 이 아니고 Pr. 8-02=00~02 이며 타임아웃 검출기간 (Pr. 8-03 에서 설정) 

동안 버스에 통신이 없으면, 키패드에 “cE10”이 표시됩니다. 

 

8 - 04 통신 프로토콜 

   초기 설정: 00

 설정 00 Modbus ASCII 모드, 프로토콜 <7,N,2> 

  01 Modbus ASCII 모드, 프로토콜 <7,E,1> 

  02 Modbus ASCII 모드, 프로토콜 <7,O,1> 

  03 Modbus RTU 모드, 프로토콜 <8,N,2> 

  04 Modbus RTU 모드, 프로토콜 <8,E,1> 

  05 Modbus RTU 모드, 프로토콜 <8,O,1> 

 1. PC 또는 PLC 로 제어 

 VFD-M-D 는 다음 모드 중 하나를 사용하여 Modbus 네트워크와 통신하도록 설정할 수 

있습니다. ASCII (American Standard Code for Information Interchange) 또는 RTU 

(Remote Terminal 단위). 사용자가 Pr. 8-04 의 시리얼 포트 통신 프로토콜과 함께 

원하는 모드를 선택할 수 있습니다. 

코드 설명: 

ASCII 모드: 

각 8-bit 데이터는 두 개의 ASCII 문자로 조합되어 있습니다. ASCII 에서 ‘64’로 표시되는 

64Hex 의 1-byte 데이터는 ‘6’ (36Hex)와 ‘4’ (34Hex)의 조합 입니다. 
문자 ‘0’ ‘1’ ‘2’ ‘3’ ‘4’ ‘5’ ‘6’ ‘7’

ASCII 코드 30H 31H 32H 33H 34H 35H 36H 37H

 

문자 ‘8’ ‘9’ ‘A’ ‘B’ ‘C’ ‘D’ ‘E’ ‘F’

ASCII 코드 38H 39H 41H 42H 43H 44H 45H 46H

RTU 모드: 

각 8-bit 데이는 두 개의 4-bit 16 진법 쿤자의 조합입니다. 예를 들면 64Hex. 

 2. 데이터 포맷  

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 프로토콜 

3.1 통신 데이터 프레임: 

ASCII 모드: 
STX  시작 문자 ‘:’ (3AH)  

Address Hi 통신 주소: 

2 개의 ASCII 코드로 된 8-bit 주소 Address Lo 

Function Hi 명령 코드: 

2 개의 ASCII 코드로 된 8-bit 명령어 Function Lo 

DATA (n-1) 

to 

DATA 0 

데이터 내용: 

2n ASCII 코드로 된 Nx8-bit 데이터 

n<=20, 최  40 개의 ASCII 코드 

LRC CHK Hi LRC 체크 썸: 

2 개의 ASCII 코드로 된 8-bit 체크 썸 LRC CHK Lo 

END Hi 종료 문자: 

END1= CR (0DH), END0= LF(0AH) END Lo 
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RTU 모드: 
START 10 ms 이상의 사일런트 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 체크 썸: 

2 개의 8-bit 문자로 된 16-bit 체크 썸 CRC CHK High 

END 10 ms 이상의 사일런트 간격 

3.2 주소 (통신 주소) 
유효한 통신 주소는 0 부터 254 사이 입니다. 통신 주소가 0 일 경우, 모든 AC 드라이브로 

(AMD) 송신하십시오. 이 경우, AMD 는 마스터 기기에 어떠한 메시지도 답변하지 

않습니다. 

00H: 모든 AC 드라이브로 송신  

01H: 01 주소의 AC 드라이브 

0FH: 15 주소의 AC 드라이브 

10H: 16 주소의 AC 드라이브 

   : 

FEH: 254 주소의 AC 드라이브 

예를 들어, AMD 로의 통신이 16 자리(10H) 주소일 때: 

ASCII 모드: 주소 =’1’,’0’ => ‘1’=31H, ‘0’=30H 

RTU 모드: 주소 =10H 

3.3 기능 (기능 코드) 및 DATA (데이터 문자) 

데이터 문자의 포맷은 기능 코드를 따릅니다.  

03H: 레지스터에서 데이터 읽음  

06H: 싱글 레지스터 쓰기  

08H: 루프 탐지  

10H: 다중 레지스터 쓰기  

 VFD-M-D 의 사용가능 기능 코드와 예제는 아래와 같습니다. 

(1) 03H: 다중 읽기, 레지스터에서 데이터 읽기  

예제: 레지스터 주소 2102H 부터 2 개의 데이터를 연속으로 읽기, AMD 주소는 01H. 
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ASCII 모드: 

명령 메시지:  응답 메시지: 

STX ‘:’  STX ‘:’ 

Address  
‘0’  

Address 
‘0’ 

‘1’  ‘1’ 

Function 
‘0’  

Function 
‘0’ 

‘3’  ‘3’ 

시작 데이터 주소  

‘2’  데이터 개수 

(byte 로 계산) 

‘0’ 

‘1’  ‘4’ 

‘0’  
 

2102H 시작 주소 

내용 

‘1’ 

‘2’  ‘7’ 

데이터 개수 

(단어로 계산) 

‘0’  ‘7’ 

‘0’  ‘0’ 

‘0’  

 

 2103H 주소 내용 

‘0’ 

‘2’  ‘0’ 

LRC 체크 
‘D’  ‘0’ 

‘7’  ‘0’ 

END 
CR  

LRC 체크 
‘7’ 

LF  ‘1’ 

   
END 

CR 

   LF 

RTU 모드: 

명령 메시지:  응답 메시지: 

Address 01H  Address 01H

Function 03H  Function 03H

시작 데이터 주소 
21H  데이터 개수 

(byte 로 계산) 
04H

02H  

데이터 개수 

(단어로 계산) 

00H  
2102H 주소 내용 

17H

02H  70H

CRC CHK Low 6FH  
2103H 주소 내용 

00H

CRC CHK High F7H  00H

   CRC CHK Low FEH

  CRC CHK High 5CH

(2) 06H: 싱글 쓰기, 싱글 데이터를 레지스터에 쓰기 
예제: 데이터 6000(1770H)을 레지스터 0100H 에 쓰기. AMD 주소는 01H. 

ASCII 모드: 

명령 메시지:  응답 메시지: 

STX ‘:’  STX ‘:’ 

Address 
‘0’  

Address 
‘0’ 

‘1’  ‘1’ 

Function 
‘0’  

Function 
‘0’ 

‘6’  ‘6’ 

데이터 주소 

‘0’  

데이터 주소 

‘0’ 

‘1’  ‘1’ 

‘0’  ‘0’ 

‘0’  ‘0’ 
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명령 메시지:  응답 메시지: 

데이터 내용  

‘1’  

데이터 내용 

‘1’ 

‘7’  ‘7’ 

‘7’  ‘7’ 

‘0’  ‘0’ 

LRC Check 
‘7’  

LRC Check 
‘7’ 

‘1’  ‘1’ 

END 
CR  

END 
CR 

LF  LF 

 

RTU 모드: 

명령 메시지:  응답 메시지: 

Address 01H  Address 01H 

Function 06H  Function 06H 

데이터 주소 
01H  

데이터 주소 
01H 

00H  00H 

데이터 내용 
17H  

데이터 내용 
17H 

70H  70H 

CRC CHK Low 86H  CRC CHK Low 86H 

CRC CHK High 22H  CRC CHK High 22H 

(3) 08H: 루프 탐지 

본 명령은 마스터 기기 (PC 또는 PLC)와 드라이브 간의 통신이 정상인지 알아보기위해 

사용됩니다. 드라이브가 수신된 데이터를 마스터 기기로 재정회전 합니다. 

ASCII 모드: 

명령 메시지:  응답 메시지: 

STX ‘:’  STX ‘:’ 

Address 1 ‘0’  Address 1 ‘0’ 

Address 0 ‘1’  Address 0 ‘1’ 

Function 1 ‘0’  Function 1 ‘0’ 

Function 0 ‘8’  Function 0 ‘8’ 

데이터 주소 

‘0’  

데이터 주소 

‘0’ 

‘0’  ‘0’ 

‘0’  ‘0’ 

‘0’  ‘0’ 

데이터 내용 

‘1’  

데이터 내용 

‘1’ 

‘7’  ‘7’ 

‘7’  ‘7’ 

‘0’  ‘0’ 

LRC Check 
‘7’  

LRC Check 
‘7’ 

‘0’  ‘0’ 

END 
CR  

END 
CR 

LF  LF 

RTU 모드: 

명령 메시지:  응답 메시지: 

Address 01H  Address 01H 

Function 08H  Function 08H 
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Data 
00H  

Data 
00H 

00H  00H 

Data 
17H  

Data 
17H 

70H  70H 

CRC Check Low 8EH  CRC Check Low 8EH

CRC Check High 0EH  CRC Check High 0EH

 

(4) 10H: 다중 레지스터 쓰기 (다중 데이터를 레지스터에 쓰기) 

예제: 다단계 속도 설정 

Pr.5-00=50.00 (1388H), Pr.5-01=40.00 (0FA0H). AC 드라이브 주소는 01H. 

ASCII 모드: 

명령 메시지:  응답  메시지: 

STX ‘:’  STX ‘:’ 

Address 1 ‘0’  Address 1 ‘0’ 

Address 0 ‘1’  Address 0 ‘1’ 

Function 1 ‘1’  Function 1 ‘1’ 

Function 0 ‘0’  Function 0 ‘0’ 

시작 데이터 주소 

‘0’  

시작 데이터 주소 

‘0’ 

‘5’  ‘5’ 

‘0’  ‘0’ 

‘0’  ‘0’ 

데이터 갯수 

(단어로 계산) 

‘0’  

데이터 갯수 

(단어로 계산) 

‘0’ 

‘0’  ‘0’ 

‘0’  ‘0’ 

‘2’  ‘2’ 

데이터 갯수 

(byte 로 계산) 

‘0’  
LRC Check 

‘E’ 

‘4’  ‘8’ 

첫 데이터 내용 

‘1’  
END 

CR 

‘3’  LF 

‘8’    

‘8’    

두 번째 데이터 내용 

‘0’    

‘F’    

‘A’    

‘0’    

LRC Check 
‘9’    

‘A’    

END 
CR    

LF    

RTU 모드: 

명령 메시지:  응답 메시지: 

Address 01H  Address 01H 

Function 10H  Function 10H 

시작 데이터 주소 05H  시작 데이터 주소 05H 

00H  00H 

데이터 갯수 00H’  데이터 갯수 00H 
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(단어로 계산) 02H  (단어로 계산) 02H 

데이터 갯수 

(byte 로 계산) 

04  CRC Check Low 41H 

첫 데이터 내용 
13H  CRC Check High 04H 

88H    

두 번째 데이터 내용 0FH    

A0H    

CRC Check Low ‘9’    

CRC Check High ‘A’    

3.4 체크 썸 

ASCII 모드: 

LRC (Longitudinal Redundancy Check)의 계산은 모듈 256 과 ADR1 의 byte 값을 

마지막 데이터 문자에 삽입 후 합계에서 2 의 여수 부정 16 진수를 계산하여 요약합니다. 

예를 들어, AC 드라이브의 주소 0401H 와 01H 에서 1 단어를 읽어 옵니다. 

 

STX ‘:’ 

Address 1 

Address 0 

‘0’ 

‘1’ 

Function 1 

Function 0 

‘0’ 

‘3’ 

시작 데이터 주소 

‘0’ 

‘4’ 

‘0’ 

‘1’ 

데이터 갯수 

‘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 부정은 F6H. 

RTU 모드: 

Address 01H 

Function 03H 

시작 데이터 주소 21H 

02H 

데이터 갯수 

(단어로 계산) 

00H 

02H 

CRC CHK Low 6FH 

CRC CHK High F7H 

CRC (Cyclical Redundancy Check)는 다음 방법으로 계산됩니다. 

1 단계: 16-bit 레지스터(CRC 레지스터) 를 FFFFH 로 로드합니다. 
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2 단계: 명령 메시지의 첫 8-bit byte OR 을 16-bit CRC 레지스의 로우 오더 바이트와 

함께 제외하여 결과를 CRC 레지스터에 입력합니다. 

3 상: CRC 레지스터의 LSB 를 검사합니다. 
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4 단계: CRC 레지스터의 LSB 가 0 이면, CRC 레지스터 1 bit 를 MSB 제로의 오른쪽으로 

바꾸고 3 상을 반복합니다. CRC 레지스터의 LSB 가 1 이면, shift the CRC 레지스터 1 

bit 를 MSB 제로의 오른쪽으로 바꾸고 CRC 레지스터 OR 을 다항식 값 A001H 로 

제외하고 3 상을 반복합니다. 

5 단계: 8 번의 변경이 될 때까지 3 상과 4 단계를 반복하십시오. 작업이 완료되면 완전한 

8-bit byte 가 처리된 것입니다. 

6 단계: 명령 메시지의 다음 8-bit byte 를 위해 2 단계에서 5 단계까지 반복하십시오. 

모든 byte 가 처리될 때까지 반복하십시오. CRC 레지스터의 마지막 내용은 CRC 값 

입니다. 메시지의 CRC 값을 정회전할 시, the upper and lower bytes of the CRC 값의 

상위 및 하위 byte 는 바뀌어야합니다. 즉, 로우 오더 byte 가 먼저 정회전됩니다. 

 

다음은 C 언어를 사용한 CRC 발생 예제입니다. 기능은 2 개의 인수를 갖습니다. 

서명없는 char* 데이터  메시지 버퍼로의 포인터 

서명없는 char 길이  메시지 버퍼 내의 byte 량. 

기능이 CRC 값을 서명없는 정수의 형태로 되돌립니다. 

서명없는 int crc_chk(서명없는 char* 데이터, 서명없는 char 길이){ 

  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; 

      }else{ 

        reg_crc=reg_crc >>1; 

      } 

    } 

  } 

 return reg_crc; 

} 

 

3.5 주소 목록 

사용 가능 주소 내용은 아래와 같습니다. 
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내용 주소 기능 

AC 드라이브 

파라미터 
GGnnH 

GG 는 파라미터 그룹이고 nn 은 파라미터 넘버 입니다. 예로, 

Pr 4-01 의 주소는 0401H 입니다. 각 파라미텉의 기능은 제 

5 장을 참조하십시오. 명령 코드 03H 로 파라미터를 읽을 시, 

한번에 하나의 파라미터만 읽게 됩니다. 

Command 

Write only 
2000H 

Bit 0-1

00B: 기능 없음 

01B: 정지 

10B: Run  

11B: Jog + Run 

Bit 2-3 예비 

Bit 4-5

00B: 기능 없음 

01B: FWD 

10B: REV 

11B: 방향 변환 

Bit 6-7

00B: 1 단계 도어 개방 가속/감속  

01B: 1 단계 도어 폐쇄 가속/감속  

10B: 2 단계 도어 개방 가속/감속 

11B: 2 단계 도어 폐쇄 가속/감속 

Bit 8-11

0000B: 1 번째 단계 속도 주파수 

0001B: 2 번째 단계 속도 주파수 

0010B: 3 번째 단계 속도 주파수 

0011B: 4 번째 단계 속도 주파수 

0100B: 5 번째 단계 속도 주파수 

0101B: 6 번째 단계 속도 주파수 

0110B: 7 번째 단계 속도 주파수 

0111B: 8 번째 단계 속도 주파수 

1000B: 9 번째 단계 속도 주파수 

1001B: 10 번째 단계 속도 주파수 

1010B: 11 번째 단계 속도 주파수 

1011B: 12 번째 단계 속도 주파수 

1100B: 13 번째 단계 속도 주파수 

1101B: 14 번째 단계 속도 주파수 

1110B: 15 번째 단계 속도 주파수 

1111B: 16 번째 단계 속도 주파수 

Bit 12 Bit6~11 의 기능 선택 

Bit 13-15 예비 
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내용 주소 기능 

   

 

명령어 

쓰기만 가능

2001H 예비 

2002H 

Bit 0 1: EF (외부 오류) 작동  

Bit 1 1: 리셋 

Bit 2 예비 

2006H 

다기능 입력 단자 (COM1~COM4) 

Bit 0 COM1 

Bit 1 COM2 

Bit 2 COM3 

Bit 3 COM4 

상태 모니터

읽기만 가능
2100H 

Error code: 

00: 에러 없음 

01: 과전류 (oc) 

  02: 과전압 (ov) 

  03: 과열 (oH) 

  04: 과부하 (oL) 

  05: 과부하 1 (oL1) 

  06: 외부 오류 (EF) 

  07: 예비 

  08: CPU 오류 (cF3.3~cF3.8) 

  09: 하드웨어 보호 오류 (HPF.1~HPF.4) 

  10: 가속 중 전류가 정격 전류의 2 배 초과 (ocA) 

  11: 감속 중 전류가 정격 전류의 2 배 초과 (ocd) 

  12: 안정 상태 작동 중 전류가 정격 전류의 2 배 초과 (ocn) 

  13: 접지 오류 (GFF) 

  14: 예비 

  15: CPU 오류 1 (cF1) 

  16: CPU 오류 2 (cF2) 

  17: 예비 

  18: 과부하 (oL2) 

  19: 예비 

  20: 소프트웨어/패스워드 보호 (PcdE/Ccde) 

  21: 예비 
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내용 주소 기능 

  22:  예비 

  23:  예비 

상태 모니터 

읽기만 가능 

2100H 

24:  예비 

25:  예비 

26: PG 피드백 에러 (PGEr) 

27: 도어 개폐 완료 신호 에러 (PSEr) 

28: 도어 열림 타임아웃 (doEr) 

35: 통신 타임아웃 (cE10) 

2101H 

AC 드라이브 상태 

Bit 0-4

LED: 0: 켬, 1: 끔 

00: RUN LED  

01: STOP LED 

02: JOG LED 

03: FWD LED 

04: REV LED 

Bit 5~9 예비 

Bit 10 1: 통신 인터페이스로 통제되는 작동 명령 

Bit 11 1: 파라미터 잠금 

Bit 12 0: AC 드라이브 정지, 1: AC 드라이브 동작 

Bit 13 1: Jog 명령 

Bit 14-

15 
예비 

 2102H 주파수 명령 (F) 

 2103H 출력 주파수 (H) 

 2104H 출력 전류 (A) 

 2105H DC-BUS 전압 (u) 

 2106H 출력 전압 (E) 

 2107H 다단계 속도 동작의 단계 

 2108H 걸음 거리(길이)의 펄스 넘버 (c) 

 2109H 걸음 거리 (길이)와 단계속도 표시 (x.yy.y) 

 210AH 전원 계수 각도 

 210BH 추정 토크율 

 210CH 모터 속도 (rpm) 
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내용 주소 기능 

 210DH PG 펄스 (로우 워드) /단위 시간 

 210EH PG 펄스 (하이 워드) /단위 시간 

 210FH 출력 전원 (KW) 

 2110H 예비 

상태 모니터

읽기만 가능

2200H 예비 

2201H 사용자 정의 (로우 워드) 

2202H 사용자 정의 (하이 워드) 

2203H 예비 

2204H 예비 

2205H 예비 

2206H 열싱크의 온도 표시 (°C) 

2207H 예비 

2208H 예비 

2209H 

다기능 출력 단자 MO3~MO6 

Bit0 MO3 

 Bit1 MO4 

 Bit2 MO5 

 Bit3 MO6 

 

220AH 

경고 코드 

 08: 자동 튜닝 에러 (AUE) 

 09: 파라미터 복사 에러 (SE1) 

 10: 파라미터 복사 확인 오류 (SE2) 

 18: 과부하 (oL2) 

 26: PG 피드백 에러 (PGEr) 

 27: 리미트 신호 에러 (PSEr) 

 31: 부정확한 기능 코드 (cE01) 

 32: 부정확한 데이터 주소 (cE02) 

 33: 부정확한 데이터 값 (cE03) 

 34: 부하 기기 오류 (cE04) 

 35: 통신 타임아웃 (cE10) 

 

3.6 예외 응답 
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AC 모터 드라이브는 마스터 기기로부터 명령 메시지를 수신한 후 정상 반응을 보내도록 

되어 있습니다. 아래에 기술된 사항은 마스터 기기에 정상적이지 않은 응답이 보내졌을 

시의 조건입니다. 

통신 장애로 인하여 AC 모터 드라이브가 메시지를 수신하지 못하여 AC 모터 드라이브의 

응답이 없습니다. 마스터 기기는 결과적으로 타임아웃 조건을 처리하게 됩니다. 

AC 모터 드라이브는 통신 에러 없이 메시지를 받게되지만 처리 할 수 없습니다. 마스터 

기기에 예외 응답이 보내지고 “CExx” 에러 메시지가 AC 모터 드라이브의 키패드에 

표시됩니다. The xx of “CExx”의 xx 는 아래의 예외 코드에 해당하는 숫자입니다. 

예외 응답에서, 원래의 명령 코드의 가장 중요한 bit 는 1 로 설정되어 있으며 예외를 

발생시킨 조건을 설명하는 예외코드가 보내집니다. 

 

명령 코드 06H 와 예외 코드 02H 의 예외 응답의 예제 

 
ASCII 모드:  RTU 모드: 

STX ‘:’  Address 01H 

Address Low 

Address High 

‘0’  Function 86H 

‘1’  예외 코드 02H 

Function Low 

Function High 

‘8’  CRC CHK Low C3H 

‘6’  CRC CHK High A1H 

예외 코드 
‘0’    

‘2’    

LRC CHK Low 

LRC CHK High 

‘7’    

‘7’    

END 1 

END 0 

CR    

LF    

 

예외 코드 설명 

예외 코드 설명 

01 

부정확한 기능 코드: 

명령 메시지 내에 수신된 기능 코드는 AC 모터 드라이브에 

사용가능하지 않습니다. 

02 

부정확한 데이터 주소: 

명령 메시지에서 수신된 데이터 주소는 AC 모터 드라이브에 

사용가능하지 않습니다. 

03 

부정확한 데이터 값: 

명령 메시지에서 수신된 데이터 값은 AC 모터 드라이브에 

사용가능하지 않습니다. 

04 
부하 기기 오류: 

AC 모터 드라이브가 요청된 작업을 수행할 수 없습니다. 

10 

통신 타임아웃: 

Pr.8-03 이 0.0 이 아니고 Pr.8-02=00~02 이고 타임 아웃 검출 

기간 (Pr.8-03 에서 설정) 중의 버스에 통신이 없습니다.면 

키패드에 “cE10” 이 표시됩니다.  
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3.7 PC 의 통신 프로그램: 

다음은 PC 에서 C 언어로 Modbus ASCII 모드용 통신 프로그램을 작성하는 예제입니다. 

#include<stdio.h> 

#include<dos.h> 

#include<conio.h> 

#include<process.h> 

#define PORT 0x03F8  /* COM1 주소*/ 

/* COM1 에 비례하는 주소 offset 값*/ 

#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]; 

/* AC 드라이브 주소 2102H 와 함께 주소 1 에서 2 개의 데이터를 읽기 */ 

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 작동 */ 

outportb(PORT+IER,0x01);            /* 데이터 입력시 interrupt */ 

outportb(PORT+LCR,(inportb(PORT+LCR) | 0x80)); 

/* BRDL/BRDH 는 LCR.b7==1 로 엑세스할 수 있음.*/ 

outportb(PORT+BRDL,12);         /* baudrate=9600, 12=115200/9600 으로 설정*/ 

outportb(PORT+BRDH,0x00); 

outportb(PORT+LCR,0x06);          /* 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 로 설정  */ 

for(i=0;i<=16;i++){ 

while(!(inportb(PORT+LSR) & 0x20)); /* THR 이 비워질 때까지 기 */ 

outportb(PORT+THR,tdat[i]);       /* THR 로 데이터 정회전 */    } 

i=0; 

while(!kbhit()){ 

if(inportb(PORT+LSR) & 0x01){ /* b0==1, 데이터 읽기 준비 */ 

rdat[i++]=inportb(PORT+RDR); /* RDR 에서 데이터 읽기*/ 

}    }     } 
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8 - 05 응답 지연 시간 단위: 0.5

 설정 00 ~ 200 msec 초기 설정: 00

 본 파라미터는 AC 드라이브가 다음의 통신 명령을 수신한 후의 응답 지연 시간입니다. 

 

RS485 BUS
PC or PLC command

Handling time 
of  AC drive

Response Delay Time

Response Message of AC Drive

Max.: 6msec 
Pr.8-05

 
 

5.3 파라미터 설정 흐름도 

Multi-function
Input Terminal 
setting
5-00~5-10

Door Width 
Auto-tuning
2-22
2-23
2-24
2-25

Door Close/Open
 Speeds setting
Open: 3-00~3-06
Close: 4-00~4-04

Door OpenAccel/Decel
Time Setting
3-07, 3-08
Door Close Accel/Decel 
Time Setting
4-05, 4-06

Door Open Holding Torque

Door Close Holding Torque

3-12, 3-13

4-15, 4-16

B

 Power on

Motor parameters 
auto tuning
2-00
2-01
2-02
2-04
2-05
2-06

Door Control Mode
0-09

Distance 
control
0-09=0, 1

PGsetting
2-11
2-12
2-13
2-14

Position Mode
0-15
0-17

A

Multi-step control
0-09=2,3,4

Multi-step speed 
frequency setting
5-17~5-32

B

A

Re-open setting
4-10
4-12
4-17(In PG mode)
4-18(In PG mode)

Drive Control 
Method
0-18

Source of the Operation 
Command
0-12

Useing 

FWD Close Door
REV Open Door

：
：

external switch to 
control door open/close

Distance 
control
0-09=0, 1

Multi-step control
0-09=2,3,4
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Chapter 6  오류 코드 정보 

AC 모터 드라이는 몇가지의 다른 경고문과 오류 메시즈를 포함하는 포괄적인 오류 진단 시스템을 

보유하고 있습니다. 오류가 검출되면, 해당 보호 기능이 동작합니다. 아래의 오류는 AC 모터 

드라이브의 디지털 키패드 화면에 표시되는 것 입니다. 디지털 키패드 또는 통신에서 4 개까지의 최근 

오류를 볼 수 있습니다. 

NOTE  

오류가 표기되고 없어지면 입력 단자의 키패드로 리셋하기 전에 5초를 기다리십시오. 

 

6.1 일반적인 문제와 해결책 
오류명 오류 설명 해결 방안 

 

 

과전류 

비정상적 전류 상승 

 

1. 모터 전원이 AC 모터 드라이브 출력 전원과 

같은지 확인하십시오. 

2. U, V, W 배선 연결에 쇼트가 있는지 

확인하십시오. 

3. AC 모터 드라이브와 모터 간의 배선 연결 및 

접지에 쇼트가 있는지 확인하십시오. 

4. AC 모터 드라이브와 모터 간에 늘어진 부분이 

확인하십시오. 

5. 가속시간을 늘리십시오. 

6. 모터에 과도한 부하 조건이 걸려있는지 

확인하십시오. 

7. 쇼트를 해결하고 상기 사항을 확인하여도 

비정상적인 작동이 계속될 시에는 제조사에 

반송하십시오. 

 

과전압 

DC 버스 전압이 최  허용 값 

초과 

1. 입력 전압이 AC 모터 드라이브 입력 전압 

범위인지 확인하십시오. 

2. 전압 과도현상을 확인하십시오. 

3. 모터 재생으로 인해 DC-bus 과전압이 

발생하는 경우도 있습니다. 감속 시간을 

늘리거나 브레이크 저항 (차단기)를 

설치하십시오. 

4. 필요 브레이크 전원이 지정된 한계 범위 

내인지 확인하십시오. 
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오류명 오류 설명 해결 방안 

 
과열 

열싱크 온도가 너무 높음 

1. 주변 온도가 지정된 온도 범위 내인지 

확인하십시오. 

2. 환풍구가 막혀있는지 확인하십시오. 

3. 열싱크에 이물질이 없도록하고 열싱크 핀이 

깨끗한지 확인하십시오. 

4. 팬을 확인하고 청소하십시오. 

5.  (See chapter 2) 충분한 환기공간을 

확보하십시오. (제 2장 참조) 

 

저전압 

AC 모터 드라이브가 DC 버스 

전압이 최저값 이하로 

떨어졌음을 검출  

1. 입력 전압이 AC 모터 드라이브 정격 입력 전압 

범위 내인지 확인하십시오. 

2. 모터의 비정상적 부하가 걸리는지 

확인하십시오. 

3. 입력 전원 배선이 R-S-T(3상 모델)로 위상 

손실없이 잘 연결되었는지 확인하십시오. 

 

과부하 

The AC 모터 드라이브가 

과도한 드라이브 출력 전원 

검출. 

NOTE: AC 모터 드라이브는 

최  60초까지 정격 전류의 

150%를 견딜 수 있습니다. 

1. 모터에 과부하가 걸렸는지 확인하십시오. 

2. Pr.2-03의 토크 보정 설정을 낮추십시오.  

3. 차상 전원 AC 모터 드라이브 모델 . 

 
과부하 1 

내부 전기 과부하 정지 

1. 모터 과부하가 걸렸는지 확인하십시오. 

2. 전자 온도 과부하 설정을 확인하십시오. 

3. 더 높은 전원 모터를 사용하십시오. 

4. 전류 레벨을 낮추어 드라이브 출력 전류가 모터 

정격 전류 Pr.2-01에서 설정된 값을 

넘지않도록 하십시오. 

 
과부하 2 

모터 과부하 

1. 모터 부하를 낮추십시오. 

2. 오버 토크 검출 설정을 적정 상태로 

조절하십시오 (Pr.7-05 ~ Pr.7-07). 

 
GFF 하드웨어 에러 

공장으로 반송 
 

CC (전류 클램프) 

 
OC 하드웨어 에러 

 
OV 하드웨어 에러 
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오류명 오류 설명 해결 방안 

 
 

가속 중 과전류 

1. 모터 출력부분에 쇼트: 출력 라인의 절연 

부분이 불량인지 확인하십시오. 

2. 토크 부스트가 너무 높음: Pr.2-01의 토크 

보정 설정을 낮추십시오. 

3. 가속 시간이 너무 짧음: 가속 시간을 

늘리십시오. 

4. AC 모터 드라이브 출력 전원이 너무 낮음: AC 

모터 드라이브를 차상 전원 모델로 

교체하십시오. 

 감속 중 과전류 

1. 모터 출력부분에 쇼트: 출력 라인의 절연 

부분이 불량인지 확인하십시오. 

2. 감속 시간이 너무 짧음: 감속 시간을 

늘리십시오. 

3. AC 모터 드라이브 출력 전원이 너무 낮음: AC 

모터 드라이브를 차상 전원 모델로 

교체하십시오. 

 일정 속도 동작 중 과전류 

4. 모터 출력부분에 쇼트: 출력 라인의 절연 

부분이 불량인지 확인하십시오. 

5. 모터 부하 급증가: 모터 스톨을 확인하십시오 

1. AC 모터 드라이브 출력 전원이 너무 낮음: AC 

모터 드라이브를 차상 전원 모델로 

교체하십시오. 

 외부 오류 

1. 외부 단자의 입력 EF (N.O.) GND로 폐쇄되어 

출력 U, V, W가 꺼집니다. 

2. 오류가 없어지면 RESET 명령을 

실행하십시오. 

 내부 EEPROM 프로그램 불가 공장으로 반송 

 
내부 EEPROM 읽기 불가 공장으로 반송 

 U-phase 에러 

공장으로 반송 

 V-phase 에러 

 W-phase 에러 

 OV 또는 LV 

 전류 센서 에러 

 OH 에러 

 접지 오류 

출력 단자가 접지되었고 쇼트 전류가 AC 모터 

드라이브 정격 전류의 50% 이상이면, AC 모터 

드라이브의 전원 모듈이 손상되었을 수 있습니다. 

NOTE: 쇼트 보호는 AC 모터 드라이브의 보호를 

위한 것이지 사용자를 보호하기 위한 것이 

아닙니다. 

1. IGBT 전원 모듈이 손상되었는지 확인하십시오.

2. 출력 라인의 절연이 불량인지 확인하십시오. 
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오류명 오류 설명 해결 방안 

 자동 가감속 오류 

1. AC 모터 드라이브로 동작하기 알맞은 모터인지 

확인하십시오. 

2. 회생식 에너지가 너무 큰지 확인하십시오. 

3. 부하가 갑자기 변경되었을 수 있습니다. 

 통신 에러 

1. AC 모터 드라이브와 RS485 마스터 간의 

RS485 연결에 늘어진 전선 및 핀과의 배선을 

확인하십시오. 

2. 통신 프로토콜, 주소, 정회전 속도 등이 적절히 

설정되어있는지 확인하십시오. 

3. 정확한 체크썸 계산을 사용하십시오. 

4. 자세한 사항은 제 5장의 그룹 9를 

참조하십시오. 

 소프트웨어 보호 오류 공장으로 반송 

 패스워드 잠김 

키패드가 잠금상태가 됩니다. 전원을 끄고 다시 

켜서 정확한 패스워드를 입력하십시오. Pr.0-07과 

0-08 참조. 

 

 
PG 피드백 신호 오류 

1. PG 피드백의 파라미터 설정과 신호 타입을 

확인하십시오. (Pr.2-11 ~ Pr.2-20). 

2. PG 배선이 잘되었는지 확인하십시오. 

 제한 신호 에러 
1. 스위치 기능이 정확한지 확인하십시오. 

2. 배선이 정확한지 확인하십시오. 

 도어 개방 타임아웃 

1. “도어 개방 타임아웃 설정”을 늘리십시오. 

(Pr.3-14). 

2. 스위치 기능이 정확한지 확인하십시오. 

 자동 튜닝 에러 
1. 드라이브와 모터 간의 케이블을 확인하십시오.

2. 재시도 하십시오. 

 

6.2 리셋 

오류 해결 후 AC 모터 드라이브를 리셋하는 방법은 3 가지가 있습니다. 

4. LC-M02E 상의 RESET
STOP

 키를 누릅니다. 

5. 외부 단자를 “RESET” (Pr.5-00~Pr.5-10 및 15 또는 16 중 하나를 설정)으로 설정하고 ON 이 

되도록 설정하십시오. 

6. 통신으로 “RESET” 명령은 정회전하십시오. 

 

NOTE   

리셋하기 전에 RUN 명령이나 신호가 OFF인지 확인하십시오. 갑작스런 동작으로 인해 손상 또는 

신체 상해를 야기할 수 있습니다. 
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Chapter 7 문제 해결 

7.1 과전류 (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 누전 

 

 

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 과전압 (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 저전압 (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 LC-M02E 의 디스플레이 오작동 

 

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 위상 손실 (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 변경 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 중 모터 정지 
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 모터 오작동 

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/유도 소음 

많은 노이즈가 AC 모터 드라이브를 감싸고 있으며 방사 또는 동력회선을 통해 침입됩니다. AC 모터 

드라이브의 오동작 또는 손상을 야기할 수 있습니다. AC 모터 드라이브의 노이즈 허용치를 높여 

해결할 수도 있지만 제한으로 인해 최선책은 아닙니다. 따라서 다음의 방법을 통해 외부로부터 

해결하는 것이 최선입니다. 

7. 서지 노이즈 차단 장치를 릴레이에 추가하거나 ON/OFF 간의 서지 스위칭을 억제하십시오. 

8. 제어회로 또는 시리얼 회로의 배선 길이를 줄이거나 주 AC 회로 배선으로부터 떨어뜨리십시오. 

9. 실드선의 배선 규정을 따르고 길이가 긴 전선에는 절연 증폭기를 사용하십시오. 

10. 접지 단자는 현지 규정에 따라야 하며 별도로 접지하십시오. 즉, 일반적인 전기 용접기기와 

전력기기에 접지하지 마십시오. 

11. AC 모터 드라이브의 입력단자에 노이즈 필터를 연결하여 동력회선으로부터의 노이즈를 

방지하십시오.  

 

요약하자면, 전자기 노이즈에 한 3 가지의 해법은 “무발생”, “무전개”와 “무수신” 입니다. 

7.14 설정조건 

AC 모터 드라이브가 전자기기이므로, 제 2 장 1 의 설정조건을 따라야 합니다. 다음은 필수적인 

세부방안입니다. 

 

12. 진동을 방지하려면, 안티 진동 스페이서가 최종선택입니다. 진동 허용치는 spec.에 맞도록 

하십시오. 진동은 기기의 스트레스와 동등하며 자주 또는 지속적 및 반복적으로 발생하지 

않아야 AC 모터 드라이브의 손상을 막을 수 있습니다.  

13. 부식 가스/분진 등이 없는 건조하고 청결한 장소에 보관하여 부식 및 접촉 불량 등을 

예방하십시오. 습기가 있는 장소는 낮은 절연으로 인해 쇼트가 발생할 수 있습니다. 페인트와 

방진을 사용하는 것이 좋습니다. 특별한 경우에는 완전 밀봉 포장을 사용하십시오. 

14. 주변 온도는 spec.에 맞도록 하십시오. 너무 높거나 낮은 온도는 수명 및 신뢰도에 영향을 주게 

됩니다. 반도체 부품은 한 번이라도 spec. 범위에서 벗어나면 손상됩니다. 따라서, 정기적으로 

청결 유지와 공기청정을하고 쿨링 팬, 쿨러, 차양 등을 사용하십시오. 또한, 매우 낮은 

온도에서는 마이크로 컴퓨터가 작동하지 않을 수 있으므로 히터도 필요합니다.  

15. 0% ~ 90%의 상  습도와 불응축식 설정에서 보관하십시오. 공조기를 끄지 말고 습기제거기를 

사용하십시오.  

7.15 타 기기에 미치는 영향 

AC 모터 드라이브는 작동 중, 다양한 원인으로 인해 다른 기기에 영향을 줄 수 있습니다. 해결방안은 

다음과 같습니다. 

 

 전원 측에 고조파 

작동 중, 전원 측에 고조파가 있을 시:  

1. 전원 시스템 분리: AC 모터 드라이브용 변압기 사용.   

2. AC 모터 드라이브의 전원 입력 단자에 리액터를 사용하거나 다중회로로 고조파 감소 
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3. 위상 리드 축전지가 사용되었을 경우, (AC 모터 드라이브 출력에는 절  사용불가!!), 시리얼 

리액터를 사용하여 고조파로인한 축전지 손상 방지. 

 

serial reactor

phase lead capacitor

 
 

 

 모터 온도 상승 

모터가 다양한 속도로 작동되는 공랭식 감응전동기일 시, 낮은 속도에서 냉각불량이 발생하여 

과열될 수 있습니다. 그 이외에, 출력 파형에 고조파가 있어서 구리 손실 및 철 손실이 

상승합니다. 필요에 따라, 부하 상황 및 동작 범위로 다음 방법을 사용하는 것이 좋습니다. 

1. 개별 전원 환기 또는 마력을 높여서 모터를 사용.  

2. 인버터 전용 모터 사용  

3. 장시간 동안 저속으로 동작시키지 마십시오.





Chapeter 8 유지/보수 및 점검 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 

Chapter 8 유지/보수 및 점검 

현 의 AC 모터 드라이브는 견고한 전자 기술을 바탕으로 하고 있습니다. 본 AC 모터 드라이브를 

최적상태로 작동시키고 수명을 연장하기 위해서는 예방관리가 필요합니다. 전문기술자가 AC 모터 

드라이브를 점검하는 것이 좋습니다. 

 
일일 점검사항: 

작동 중 비정상 동작이 있는지 점검용 기본 확인 사항 

 

16. 모터가 예상 로 작동하는지 

17. 설치 설정이 정상적이지 않은지 

18. 냉각 시스템이 제 로 동작하는지 

19. 작동 중 불규칙한 진동 또는 소음이 발생하는지 

20. 작동 중 모터가 과열되는지 

21. 항상 전압계를 사용하여 AC 드라이브의 입력전압을 확인하십시오. 

 

정기 점검사항: 

검사하기 전, 항상 AC 입력 전원을 끄고 커버를 제거하십시오. 모든 표시등이 꺼지고 난 후, 최소 

10 분을 기하고 P 와 N 간의 전압을 측정하여 축전지가 완전히 방전되었는지 확인하십시오. P 와 N 

간의 전압이 25VDC 이하이어야 합니다.. 

 

DANGER!
 

22. 작업 전, AC 전원을 분리하십시오. 

23. 전문가만이 AC 모터 드라이브의 설치, 배선 및 관리를 할 수 있습니다. 작업 전에 시계, 반지 

등의 금속물을 착용하고 있지 않도록 하십시오. 절연된 도구만 사용하십시오. 

24. 절 로 내부 구성요소 또는 배선을 재조립하지 마십시오. 

25. 감전을 주의 하십시오. 

 

 

 

정기 관리 

 주변 설정 
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확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

주변 온도, 습도, 진동상태를 

확인하고 분진, 가스, 기름 또는 

물방울 

육안검사 및 표준 spec. 장비로 측정    

위험물질 여부 육안 검사    

 

 전압 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

주회로 및 제어회로의 전압 표준 spec. 멀티미터로 측정    

 

 키패드 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

디스플레이가 읽을 수 있는 

상태인지 확인 
육안 검사    

빠진 문자가 없는지 확인 육안 검사    

 

 기계 부품 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

비정상적인 소리 또는 진동 육안 및 청각 검사   

나사 조임 상태 나사 조임   

변형 또는 손상된 부품 육안 검사   

과열로 인한 색상변화 육안 검사    
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확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

분진 또는 오물 육안 검사   

 

 주회로 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

나사 조임 또는 분실 나사 조임 또는 교체   

기기 또는 절연체의 변형, 깨짐, 

손상 또는 과열로 인한 색상 

변화 및 노화 

육안 검사 

NOTE: 동판의 색상변화는 무시 
  

분진 또는 오물 육안 검사   

 

 주회로의 단자 및 배선  

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

전선 색상 변화 또는 과열로 

인한 변형 
육안 검사   

전선 절연체의 손상 또는 변색 육안 검사   

손상이 있는지 육안 검사   

 

 

 주 회로의 DC 용량 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년
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누수, 변색, 깨짐 또는 변형 육안 검사    

필요에 따른 정전기 용량 측정 정전기 용량 ≥  초기값 X 0.85   

 

 주회로 저항 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

발열로 인한 이상한 냄새 또는 

절연체 깨짐 
육안 검사, 냄새   

단절 

육안 검사 또는 P 와 N 간의 전선 제거 

후 멀티미터로 측정 

저항값은 ± 10% 이내 

  

 

 주회로 변압기 및 리액터 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

비정상적 진동 또는 이상한 냄새 육안, 청각 및 냄새   

 

 주회로 전자기 접촉기 및 릴레이 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

나사 조임 상태 육안 및 청각 검사    

접촉기 동작 상태 육안 검사    

 

 주회로의 인쇄 회로 기판 및 커넥터 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년
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나사 및 커넥터 조임 상태 나사 및 커넥터 조임   

이상한 냄새 및 변색 육안 검사   

깨짐, 손상, 변형 또는 부식 육안 검사   

누수 또는 용량의 변형 육안 검사   

 

 냉각 시스템의 냉각팬 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

비정상적인 소리 또는 진동 

육안, 청각 검사 및 손으로 팬이 

잘돌아가나 검사 (검사 전 전원을 

끄십시오) 

  

나사 조임 상태 나사 조임    

과열로 인한 변색 팬 교체   

 

 냉각 시스템의 환기 채널 

확인 사항 방법 및 기준 

관리 기간 

일일 
6 개

월
1 년

열싱크, 공기 유입 또는 공기 

배출구에 이물질 
육안 검사    
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빈 페이지  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Appendx A 사양 |VFD-M-D Series 

  Revision Jan. 2007, MDE2, SW V1.05 

부록 A 사양 

 

전압 230V  

모델번호 VFD-XXXM-D 004 

최  출력 (kW) 0.4 

최  출력 (hp) 0.5 

출
력

 등
급

 

정격 출력 용량(kVA)  1.0 

정격 출력 전류 (A) 2.5 

최  출력 전압(V) 공급 전압의 세배 

출력 주파수 (Hz) 0.1~400 Hz 

수용 주파수 (kHz) 1-15 

공
급

 등
급

 

정격 공급 전류(A) 
단상 

6.3 

정격전압/주파수 등급 
단상/3단계  

200-240 V, 50/60Hz 

허용 전압 ± 10%(180~264 V) 

허용 주파수 ± 5%(47~63 Hz) 

냉각 방식 냉각 팬 

무게 (kg) 2.2 

제
어

부
 튼

성
 

제어장치 SPWM(사인 진동파의 비율) 제어장치 (음성주파수/비센서 제어) 

주파수 설정 

 
0.01Hz 

출력 주파수 설정 

 
0.01Hz 

토크의 특징 
자동토크와 자동 미끄러짐 장치를 포함하여 시작 토크는 1.0Hz에서 150%까지 

가능 

과부하시 내구력 1분간 정격 전류의 150% 

주파수 도약거리 3구역, 주파수 설정범위 0.1-400Hz 

가/감속 시간 0.1 에서 3600 초 (가/감속 설정 : 2단계) 

직류 차단 
영향 주파수 0.1-400.0Hz, 0-100% 정격 출력 전류 

시작 시간 0.0-99.9 초, 멈춤시간 0.0-99.9 초 

회생제동 차단 토크 약 20%(차단 방지 옵션 장착시 125%까지 가능) 

음성 주파수 양식 조절식 음성 주파수 양식 
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전압 230V  

작
동

시
 특

징
 

주파수 설정 
키패드 Setting by  

외부신호 RS-485 인터페이스; 다기능 입력 1 to 5 (15단계와 자극) 

작동 설정 

신호 

키패드 시작/멈춤 버튼으로 설정 

외부신호 두 전선 (Fwd, Rev, RUN), 자극, RS-485직렬 인터페이스, 데모 모드 

다기능 입력 신호 

다단계 선택 0~5, 자극 , 처음에서 두번째 가/감속 버튼, 동력 전동부 리셋, 

원동력 멈춤, 비상 멈충, 작동명령 공급원, 매개변수 고착, 데모모드,연기 닫기 

한계 신호 열기 허가 신호, 원동력 개방 신호, 재배치, 1st/2nd 열기/닫기 곡선 

선택 

다기능 출력 표시 

교류장치 작동, 주파수 도달, 누전 표시, 장치 준비, 과열 경고비, 비상 종료, 

과다 코트, 과다 전압, 작동 모드, 경보기 표시, 데모모드 표시, 속도 표시, 위치 

측정, 한계신호, 다시 열기/닫기 표시, 알맞은 위치 

경보기 출력 접촉 장치 
모터 오작동시 접촉 장치 발동 (C에서 하나의 접촉이나 A에서 하나의 접촉이나 

두개의 집전자 출력) 

작동 기능 

AVR, 누전표시, 역류 억제, 직류 차단, 자동 토크/미끄럼 방지, 자동 터닝, 조절 

가능한 수용 주파수, 주파수 출력 한계, 매개변수 고착/리셋, 벡터 컨트롤, PG 

출력 조정, MODBUS 의사소통, 비정상적 리셋, 비정상적 재시작, 냉각기 제어, 

거리 제어 모드 1,2 , 다단계 제어, 데모 모드, 오토 터닝 폭 조정 

보호기능 
과전압, 과전류, 저전압, 저전류, 외부 누전, 과부하, 접지 누선, 과열, 전기열, 

PG 출력 조정실패, 제한 신호 고장, 열고 닫는 시간 초과, 다시 열기, 다시 닫기

디스플레이 키패드 

6-버튼, 4-digit, 7-분열 발광 다이오드, 4 상태 발광 다이오드,주 주파수, 출력 

주파수, 출력 전류, 통상적 단위 설정상0 매개변수 수치,리뷰와 누전, 작동, 

멈춤, 리셋,  FWD/REV 

설
정

적
 상

태
 

둘러싼 등급 IP20 

오염정도 2 

설치 장소 높이 1,000 m 이하, 액체 먼지 부식 가스에 닿으면 안됨 

주위 온도 -10oC ~ 40oC 액화나 응결 주의 

축전 / 송신 -20 oC ~ 60 oC 

주위 습도 90% RH 이하 (액화 주의) 

진동 9.80665m/s2 (1G) 20Hz미만 , 5.88m/s2 (0.6G) 20 ~ 50Hz 

승인 
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부록 B 주변기기 

B.1 차단 저항기 & 교류 모터에 쓰인 차단 장치 

주의 사항 : DElTA 저항기와 추천값 만을 사용하십시오. 그렇지 않을 시에는 Delta 의 보증값을 

무효화 할 것입니다. 특수저항기 사용을 원하신다면 가까운 Delta 리점을 방문하십시오 

 

전
압

 

적용 가능 

모터 최  

토크 

Nm 

각각의 교류 

모터에 한 

저항값 

차단요소 

Model VFDB 

사용된 요소의

수 

차단 저항기 

Model 과 사용된 

요소수 

차단 

토크 

10%ED 

각각의 교류 

모터 장치에 

한 최소 

등가의 저항기 

추천값 
hp kW 

2
3
0
V

 

S
e
ri

e
s

0.5 0.4 0.216 80W 200Ω -- BR080W200 1 220 200 Ω 

 

NOTE  

26. 공장 설정 저항값(Watt) 과 충격계수(ED%).를 선택하십시오. 

27. 만약 장치나 다른 장비의 손상이 Delta 외 타 차단 저항기나 차단 부품 때문이라면 보증값은 

무효화 됩니다. 

28. 차단 저항기를 설치할  주위 설정을 고려하십시오 

29. 만약 최소의 저항값만이 이용됩니다.면, 그 지역의 딜러에게 Watt 값 계산을 자문하십시오 

30. 열 중계기의 접촉으로 저항기의 과부하를 막으십시오. 접촉으로 교류 모터 장치를 끄십시오. 

31. 두개 이상의 차단기를 쓸 때는, 병렬의 차단기의 같은 저항값이 각 모터의 최소동등 저항값 표의 

값보다 작을 수 없습니다. 

32. 작동시키기 전에 사용자 설명서릐 각 차단기의 배선 정보를 철저히 숙지하십시오. 
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B.1.1 차단기의 치수와 무게 

(mm 로 표시됨) 

 

 

 

 
 

종류 L1 L2 H D W 최 무게(g) 

BR080W200 140 125 20 5.3 60 160 
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B.2 AMD - EMI 필터 상호 참조 

VFD004M21B-D 를 위한 EMI 필터는 RF015M21AA. 입니다. 

 

설치 

교류 모터를 포함한 전기 장비들은 고주파/저주파의 소음을 발생시키며 작동 시 주변기기들을 

방사선이나 전도로 방해할 수 있습니다. 바른 설치를 한 상태에서 EMI 필터를 사용합니다.면, 방해를 

많이 줄일 수 있습니다. 가장 효과적인 제거를 위해서 Delta EMI 필터를 추천합니다. 

 

교류 모터와 EMI 필터를 설치하고 배선할 때 사용자 설명서와 다음의 규칙에 따른다면 품질을 

보증합니다 

 EN61000-6-4 

 EN61800-3: 1996 + A11: 2000 

 EN55011 (1991) Class A Group 1 (1st Environment, restricted distribution) 

 

일반적 주의 사항 

33. EMI 필터와 교류 모터는 한 금속판 위에 설치되어야 합니다. 

34. 교류 모터와 EMI 필터의 송신범위나 설치 위치는 최 한 가까워야 합니다. 

35. 배선을 최 한 짧게 하십시오. 

36. 금속판은 땅위에 있어야 합니다. 

37. EMI 필터와 교류 모터의 덮개나 기초는 금속판에 고정되어 있어야 하며 접촉면은 넓을수록 

좋습니다. 

 

알맞은 모터 케이블과 예방책을 선택하십시오. 
부적당한 설치와 모터 케이블의 선택은 EMI 필터의 효과에 영향을 끼칩니다. 모터케이블을 고를 때 

다음의 주의 사항을 고려하십시오 

 

38. 케이블을 보호하십시오 (이중 보호장치 추천) 

39. 모터 케이블 양끝의 보호장치는 최소길이와 최  접촉면을 유지하면서 땅에 붙어있어야 합니다. 

40. 평판과 보호장치와의 좋은 접촉을 위해서 금속 고정판에 페인트를 제거하십시오. 
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Remove any paint on metal saddle for good ground contact with 
the plate and shielding. 

saddle the plate with grounding
 

 
양전극의 고정판 

 

 
전극 부분의 고정판 

모터 케이블의 길이 
모터가 PWM 타입의 교류 모터라면 모터의 전극은 교류 모터의 구성요소의 전환과 전선을 용량에 

상응하는 전압의 급변이 쉽게 일어납니다. 모터 케이블이 매우 길다면 (특히 460V 시리즈에서) 

전압의 급변은 절연체의 질을 떨어뜨릴 것입니다. 이와 같은 상황을 방지하려면 다음의 규칙을 

따르십시오. 

 강화 절연체를 사용하십시오. 

 교류 모터의 외부 전극에 출력 리액터 (선택장비)를 연결하십시오 

 교류 모터와 모터 자체와의 케이블 길이는 가능한한 짧아야 합니다. (10m~ 20m 혹은 그 

이하 ) 

 

 

 

 

 예) 5hp/3.7kW 와 그이하: 

모터의 절연체 레벨 1000V 1300V 1600V 
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460V 교류 공급전압 66 ft (20m) 165 ft (50m) 165 ft (50m) 

230V 교류 공급전압 328 ft (100m) 328 ft (100m) 328 ft (100m) 

NOTE   

모터 케이블의 길이가 165 ft (50m)나 그 이하일지라도 모터가 보호하는 온도 O/L계전기가 교류 

모터와 모터에 사용될 때 오작동 될 수 있습니다.(460V 시리즈에 특히). 이를 예방 하려면, AC 

리액터나 보다 낮은 수용주파수 혹은 둘다를 사용하십시오 (Pr. 02-03 PWM 수용 주파수). 

 

NOTE   

교류 모터 장치 외부 전극에 상 납축전지나 서지 흡수장치를 연결하지 마십시오.  

 길이가 너무 길다면, 케이블 사이의 공전량이 증가하고 누전류를 발생시킬 수 있습니다. 

과전류 보호를 넘어서서 발생할 것이며, 누전류의 증가시키고 전류상의 정정을 불확실화 할 

것입니다. 최악의 경우 교류 모터 자체에 손상이 갈 수 있습니다. 

 한 개의 모터 이상이 교류 모터 장치에 연결되어 있습니다.면 교류 모터 장치에서 각각의 

모터 까지 배선길이의 총합을 따져야 합니다. 
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B.2.1 수치 

수치들은 mm (inch) 로 표현됩니다. 

Order P/N: RF015M21AA 

70
(2.76)

226
(8.9)

100
(3.94)

212
(8.35)

212
(8.35)

28
(1.1)

50
(1.97)

26
(1.02)

15
(0.59)

4.5
(0.18)

 
 

 

 

 

B.3 교류 리액터 
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B.3.1 교류 공급 리액터 추천 값 

230V, 50/60Hz, 1-상 

 

kW HP 기본 암페어 최  연속 암페어
유도계수 (mH) 

3~5% 임피던스 

0.4 0.5 5 7.5 3 

 

B.3.2 교류 외부 리액터 추천 값 

230V, 50/60Hz, 3-상 

 

kW HP 기본 암페어 
최  연속 

암페어 

유도계수 (mH) 

3% 임피던스 5% 임피던스 

0.4 0.5 4 6 6.5 9 

 

B.3.3 교류 리액터 응용 

공급 회로에 꽂혀있을 때 

 

응용 1 질문 

한 개 이상의 교류 전류가 같은 전력원에 

연결되어 있을 때, 그중 하나는 작동중입니다.

교류 모터 장치에 연결되어 있을 때, 정격 

전류 충전은 전압파동을 일으킬 수 있습니다. 

작동시 과도 전류가 발생될 때 교류 모터 

장치가 손상될 수 있습니다. 
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바른 배선 

M1

M2

Mn

reactor
AC motor drive

AC motor drive

AC motor drive

motor

motor

motor
 

 

응용 2 질문 

실리콘정류기와 교류 모터 장치는 같은 

공급원에 꽂혀 있습니다. 

실리콘 정류기가 켜지고 꺼지는 순간에 

서지가 일어날 수 있습니다. 그러한 서지들은 

주 회로에 손상을 입힐 수 있습니다. 

 

바른 배선 

DC

power reactor

reactor

AC motor drive

motor

silicon rectifier
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응용 3 Question 

공급 요소를 발전 시키기 위해, 고조파를 

줄이고 서지, 켜고 끌 때 스파이크가 튀는 것 

등의 교류 모터 전선방해에게서 보호하기 위해 

사용됩니다. 교류 전선 리액터는 전력 공급 

허용치가 500 kVA 나 설치되어야 하며, 또한 

인버터 용량을 6 배 이상 능가하고, 주 배선 

길이가 10m 이하일때 설치되어야 합니다. 

전력 용량이 너무 클 때, 전선 임피던스는 

작을 것이고 충전 전류는 너무 클것입니다. 

이것은 정류기의 높은 온도로 교류 모터 

장치를 망가뜨립니다. 

바른 배선 

large-capacity
     power reactor

small-capacity
AC motor drive

motor
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B.4 위상 결여 리액터 (RF220X00A)  

수치는 mm (inch)로 표시됩니다. 

       
 모터 

양. 
추천 전선 크기 

(mm2) 
배선 방법 

HP kW 

230V 

시리

즈 

1/2 0.5 1 0.5 - 5.5 

각각의 전선을 코어에 4 번이상 감으십시오. 

리액터는 인버터 외부와 가까울수록 좋습니다. 

 

Power
Supply

Zero Phase Reactor

MOTOR
U/T1

V/T2

W/T3

R/L1

S/L2

T/L3

B.5 퓨즈 결여 회로 누전차단기 표 

UL 508C 에 의해, 항 45.8.4, 파트 a: 

단상 장치를 위해 , 누전차단기의 전류등급은 공급 전류등급의 최소 4 배가 되어야 합니다.  

(공급/외부 전류를 등급 결정을 위해 부록 A 를 참조하십시오.) 

 

단상 

모델 추천 퓨즈 결여 회로 누전 차단기 (A) 

VFD004M21B-D 6.3 

B.6 Fuse 사양표 
표의 것보도 작은 퓨즈들도 사용 가능합니다. 

모델 
I (A) 

공급 

I (A) 

외부 

전선 퓨즈 

I (A) Bussmann P/N 

VFD004M21B-D 6.3 2.5 15 JJN-15 
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부록 C  적합한 AC 모터 드라이브 선택법 

사용을 위한 알맞은 교류 모터 장치의 선택은 그것의 수명에 많은 영향을 끼치기 때문에 매우 

중요합니다. 만약 교류 모터 장치의 용량의 한계를 넘어서면 모터에 한 방어가 되지 않으므로 결국 

손상을 입게 됩니다. 또한 교류 모터 장치의 용량이 너무 작으면 적절한 역할을 할 수 없고 너무 많은 

충격이 가해지므로 손상을 입을 수 있습니다. 

 

하지만 단순히 모터와 같은 용량의 교류 모터 장치를 선택합니다.고 해서 사용자의 필요를 완전히 

충족시킬수는 없습니다. 따라서 설계자는 부하의 종류, 부하속도, 부하특성, 작용방법, 출력비율, 

출력속도, 부하용량의 변화와 힘들의 모든 조건을 고려해야 합니다. 아래의 표는 당신의 필요에 따라 

다르겠지만 당신이 고려해야하는 요인들입니다. 

 

상품 

관련 항목 

속도와 토크의

특징 
시간 등급

과부하 

용량 
초기 토크

부하의 종류 

마찰 부하와 무게부하 

액체(점성)부하 

관성부하 

힘에 의한 부하 

변속기 

●   ● 

부하속도와 

토크의 특성 

일정한 토크 

일정한 출력 

감소하는 토크 

감소하는 출력 

● ●   

부하의 특성 

일정한 부하 

충격부하 

반복적 부하 

높은 초기 토크 

낮은 초기 토크 

● ● ● ● 

지속적인 작동, 짧은 순간 작동 

중간/낮은 속도에서의 오랜시간 작동 
 ● ●  

최 출력전류(순간적) 

일정출력전류(지속적) 
●  ●  

최 주파수, 기본 주파수 ●    

전원 공급 변압기 용량 또는 임피던스 

전압 변화와 불안정 

위상의 수, 단일 위상 보호 주파수 

  ● ● 

물리적 마찰, 배선의 유실   ● ● 

충격 계수 변경  ●   

C.1 용량 공식들 
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1. 한 개의 교류 모터 장치와 한 개의 모터가 연결된 경우 

초기 용량은 교류 모터 장치 용량의 1.5 배보다 작아야합니다.  

초기 용량= 

)(5.1   5.1
375cos973

2
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t
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2. 하나의 교류 모터 장치가 여러 개의 모터에 연결된 경우 

2.1 하나의 교류 모터 장치가 여러 개의 모터에 작용할 때 

 가속시간 □60 초 

초기 용량= 
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 가속시간 □60 초 
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2.2 모터의 

전류가 교류모터 장치의 전류보다 작아야합니다.(A) 

 가속시간 □60 초 
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 가속시간 □60 초 
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2.3 언제 지속적으로 작동하는가. 

 부하용량은 교류 모터 장치의 용량(kVA)보다 작아야 합니다. 

부하 용량 요구햘= 

)(   
cos

kVAPk M
용량장치의모터교류≤

×
×

ϕη
  

 모터용량은 교류 모터 장치의 용량(kva)보다 작아야 합니다. 

)(   103 3 kVAIVk MM 용량장치의모터교류≤×××× −  

 전류는 자정된 교류 모터 장치의 전류(A)보다 작아야 합니다. 

)(  AIk M 용량교류모터장치의지정된≤×  

기호 설명 

MP  : 부하에 한 모터 출력의 축 (kW) 

η : 모터효율 (보통 략. 0.85) 

ϕcos  : 모터의 힘 요소 (보통 략. 0.75) 

MV  : 모터지정전압(V) 

MI  : 공업 출력을 위한 모터 지정 전류(A), 
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k  : 전류 왜곡 요소에서 계산된 정정요소 (1.05 - 1.1, PWM 방법에 따름) 

1CP  : 지속적인 모터 용량 (kVA) 

Sk  : 초기 전류/모터의 지정 전류 

Tn  : 병렬로 연결된 모터의 수 

Sn  : 동시에 작동시작한 모터의 수 

2GD  : 모터축(kg m2) 에서 계산된 총 관성 (GD2)  

LT  : 부담 토크 

At  : 모터 가속 시간 

N : 모터 속도 

 

C.2 일반적 주의 사항 

선택 주의사항 

 교류 모터 장치가 큰 용량의 전원변압기 transformer (600kVA 나 그 이상)에 직접 

연결되어 있을 때나 상 납 축전지가 켜져 있을 때, 최고한도의 초과 전류가 전원 공급 

회로에 발생할 수 있고, 컨버터 영역이 손상을 입을 수 있습니다. 이것을 피하려면, 전류를 

줄이고 공급 전원 효율을 늘리기 위해 교류 모터 장치에 공급하기 전에 교류 공급 

리액터(선택 장비)를 사용하십시오.  

5. 한 개의 교류 모터 장치에 특별한 모터가 사용되거나 한 개 이상의 모터를 병렬로 연결할 

때는, 교류 모터 장치 전류를 모터 지정 전류의 1.25 배 이상으로 선택하십시오. 

6. 모터의 초기, 가/감속의 특징은 지정 전류와 교류 모터 장치의 과부하 보호장치에 의해 

제한됩니다. 전선에 바로 연결된 (D.O.L)  모터에 비하면, 교류 모터 장치는 보다 낮은 

초기 토크 값이 기 됩니다. 만약 더 높은 초기 토크가 필요한 경우(예를 들어 엘리베이터, 

혼합기, 압형기 등)  더 높은 용량의 교류 모터 장치를 쓰거나 모터와 교류 모터 장치 

둘다의 용량을 늘리십시오. 

7. 장치에서 에러가 생겼을 때는, 보호 회로가 활성화 될 것이며 교류 모터 장치의 출력이 

꺼질 것입니다. 그리고 모터는 거의 정지할 것입니다. 비상시 전원을 끄러면, 빠르게 

모터를 끄기 위해 외부 기계 제동을 하시면 됩니다.. 

 

매개변수 설정 시 주의사항 
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 교류 모터 장치는 외부 주파수가 400Hz (몇몇 모델에서는 더 적음)까지 디지털 키패드로 

작동될 수 있습니다. 잘못된 설정은 위험한 상황을 만들 수 있습니다. 안전을 위해서, 

한계치를 넘는 주파수 기능의 사용은 금지하십시오. 

8. 높은 전압의 직류 차단과 긴 작동 시간(낮은 주파수에서의)은 모터를 과열시킬 수 

있습니다. 그런 경우에 모터 냉각을 해야 합니다. 

9. 모터 가./감속 시간은 모터의 정격 토크와 부담 토크, 하중 관성에 의해 결정됩니다. 

 

10. 미동 방지 장치가 작동되면, 가/감속 시간은 자동적으로 교류 모터 장치가 제어할 수 있는 

길이 까지 늘어납니다. 만약 모터가 높은 하중관성 아래서 일정 시간 안에 감속을 해야 할 

때나 외부 차단 방지기나 혹은 차단 요소, 모델에 따라 다르지만(감속시간을 짧게 할 뿐인) 

혹은 모터와 교류 모터 장치의 용량을 늘리면, 교류 모터 장치에 의해 요구 시간 안에 

제어될 수 없습니다. 

 

C.3 적합한 모터 선택법 

표준 모터 

교류 모터 장치를 3 상 유도 모터와 연결하여 사용할 때, 다음에 같은 사항에 주의하십시오. 

 에너지 손실이 인버터 효율 모터보다 큽니다. 

 저속으로 오랜 시간 모터를 작동시키는 일을 피하십시오. 이런 상태에서는 모터의 온도가 

한계적인 모터 냉각기의 바람의 모터 정격보다 상승됩니다. 모터 냉각의 외압을 

고려하십시오.  

 표준 모터를 저속으로 오랜 시간 작동시킬 때, 외부 출력은 작아야 합니다. 

 표준모터의 부하 허용량을 다음과 같슴니다. 
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 만약 100% 의 지속적인 토크가 낮은 속도에서 요구된다면 특별한 인버터 효율 모터를 

사용해야 합니다. 

 모터의 역학적 균형과 회전자의 내구성은 표준모터의 정격 속도(60Hz)를 넘는 속도에서 

고려되어야 합니다. 

 모터 토크의 특성은 교류 모터 장치가 공업용 전원 공급 모터 신 사용 될 때 변화 됩니다. 

연결될 기계의 부담 토크 특징을 확인하십시오.  

 높은 수용 주파수 PWM 이 VFD 시리즈를 제어하므로, 다음의 모터 변화 문제들을 

주의하십시오. 

 공명 기계 변화 : 다양한 속도로 움직이는 기계를 고정시키기 위해 진동 

방지(감폭)고무가 사용되어야 합니다 

 모터 불균형: 50/60Hz이상의 높은 주파수에서의 작동은 특별한 주의를 

요합니다. 

 공명현상을 피하기 위해서 주파수변환을 사용하십시오. 

 모터의 속도가 50 이나 60Hz 이상을 넘어가면 모터 팬의 잡음이 아주 심해집니다. 

 

특수모터: 

 전극변환 (Dahlander)모터: 

정격전류는 표준모터와 다릅니다. 작동하기 전에 확인하시고 주의 깊게 교류모터장치의 

용량을 선택하십시오. 

 모터의 전극 숫자를 변환시키고자 할 때는 먼저 작동을 멈추어야 합니다. 만약 작동 중에 

과다전류가 발생하거나 축열 전압이 너무 높으면, 모터를 그냥 두어 멈추게 하십시오. 
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 수중모터: 

정격전류가 표준모터의 전류보다 높습니다. 작동하기 전에 확인하시고 주의 깊게 

교류모터장치의 용량을 선택하십시오. 

 교류모터장치와 모터 사이에 긴 모터연결선을 사용하면 모터토크의 사용을 줄일 수 

있습니다. 

 폭파방지모터: 

안전한 장소에 설치하시고 배선이 폭파방지모터와 잘 연결되야 합니다.  델타 

교류모터장치는 폭파방지모터지역에 적합하지 않습니다.  

 감속기어모터: 

지속적인 작동을 위한 알맞은 속도의 범위와 변속장치에 윤활유를 치는 방법은 브랜드에 

따라 다를 수 있습니다. 

 낮은 속도에서 오랜 시간 작동시키기 위해 그리고 높은 속도에서의 작동을 위해 윤활유를 

치는 작업을 주의 깊게 고려해야 합니다. 

  

 동위 모터: 

 정격전류와 초기전류는 표준모터보다 높습니다. 교류모터장치를 작동하기 전에 

확인하시고 주의 깊게 교류모터장치의 용량을 선택하십시오. 

 교류모터장치가 여러 개의 모터를 작동시킨다면, 처음과 모터변환시 주의하십시오. 

 

전원 전달 장치 

낮은 속도에서 작동할 때는 감속기어, 변속장치, 벨트, 체인 등이 윤활유가 적지 않은지 

주의하십시오. 

50/60Hz 의 속도 혹은 그 이상 되는 빠른 속도에서는 수명을 감소시키는 잡음이나 진동이 

일어날 수 있습니다. 

 

모터토크 

교류모터장치에 의해 작동되는 모터 토크의 특징과 상업적으로 중요한 힘은 다릅니다. 

 

아래에서 당신은 표준모터(4-pole, 15kW)에서의 토크속도를 볼 수 있습니다. 

  

교류모터장치 모터 
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