
미쓰비시 AC서보범용
가정에서 우주까지, 에코체인지.



원터치!!

소형 사이즈에 간단함! 그리고 고기능!!

서보앰프

형명 지령
인터페이스

서보모터
시리즈

서보모터
시리즈

정격 회전속도
(최대 회전속도)

정격 회전속도
(최대 회전속도)

정격 출력 용량

정격 출력 용량

고정밀도 대응 감속기 부착 전자 브레이크 부착

전자 브레이크 부착

보호 구조

보호 구조

감속기 부착

일반 산업기계 대응 감속기 부착

고정밀도 대응 감속기 부착일반 산업기계 대응 감속기 부착

위치 속도 토크

제어모드

위치결정 기능
전원 전압

대응 모터 용량

서보모터

감속기 부착 서보모터

소형 사이즈에 간단함! 그리고 고기능!!

최대 입력
펄스 주파수

인크리멘털
엔코더

서보앰프 서보모터

주회로 : 단상 AC200V 
             단상 AC100V
제어회로 : DC24V

펄스열

시리즈

(1)

시리즈

: 대응

: 대응

: 대응 : 비대응

더욱 손쉽게 고도의 기동제어를 손에 넣고 싶다        그런 생각에서 탄생한 원터치 서보 
 원터치 조정을 시작하여 기존에 없는 간단 조작으로 전체의 생산 라인에 최적기동을 넓혀 갑니다.

※5  축 관통부를 제외합니다.
※6  서보앰프 MR-JN시리즈와 조합한 경우입니다.
※7  이 감속비율은 공칭값입니다. 실감속 비율은 카탈로그의 <감속기 부착 서보모터 사양>을 참조해 주십시오.

※1  아날로그 인터페이스는 내장되어 있지 않습니다. 내부 설정만 되어 있습니다.    ※2 포인트 테이블 운전, 프로그램 운전이 가능합니다. 
※3  MR-JN-20A1 이하의 서보앰프로 대응합니다.     ※4  단상 AC100V의 경우는 0.05~0.2kW입니다.
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소형 사이즈에 간단함! 그리고 고기능!!

원터치 조정

터프 드라이브 기능

회생 저항기 내장

제어/주회로 전원 분리

어드밴스드 제진제어

위치결정 기능 내장 NEW!

3

8

9

9

10

11

11

12

13

14

16

17

18

19

20

21

22

23

24

25

26

27

27

28

29

32

33

33

33

34

34

34

34

34

35

35

36

37

38

39

42

46

67

INDEX PAGE

특징

용도 사례

서보 지원
소프트웨어

형명 구성

주변기기와의 접속

서보앰프 사양

서보모터 사양 /
토크 특성

서보모터
특수 사양

소개품(컨넥터)

케이블·컨넥터 옵션 일람

주변기기

서보 지원 소프트웨어

서보앰프 외형 치수도

서보모터
외형 치수도

구성기기 일람표

사용상·선정상의 주의사항

간단 도입 가이드 

옵션

표준 결선도

위치결정 기능
(포인트 테이블 방식)

위치결정 기능
(프로그램 방식)

서보앰프

MR Configurator(셋-업 소프트웨어)

MELSERVO-JN 전용 사이트

용량 선정 소프트웨어(프리웨어)

서보모터

위치제어 운전

속도제어 운전

토크제어 운전

포인트 테이블 방식

지령 방식 및 운전모드

표준 결선도

지령 방식 및 운전모드

프로그램 예

커맨드 일람

표준 결선도

HF-KN시리즈

감속기 부착 서보모터 HF-KP시리즈

감속기 부착 서보모터 HF-KP시리즈

감속기 부착 서보모터 사양

전자브레이크 사양

축 단 특수 사양

회생 옵션

중계 단자대

수동 펄서 발생기

전선, 노휴즈 차단기, 전자 접촉기

라디오 노이즈 필터

라인 노이즈 필터

데이터 라인 필터

EMC 필터

역률 개선 AC 리액터

사양, 동작 조건

HF-KN시리즈

서지 킬러

앰프 전면의 AUTO 버튼을
 누르는 것만으로 서보 조정이 완료!

일시적인 부하 변동이나 전원 변동, 
 기계 공진 주파수의 변화에도 장치를 멈추지 않고 운전 계속!

외장 옵션에 따른 배선의 간소화, 설치 공간의 축소로
 200W 이상의 서보앰프에 표준 탑재!

주회로의 전원만 차단할 수 있으므로 
 메인터넌스중에도 안전·안심!

최적 기동을 실현하는 
 오토튜닝 기능 탑재!

간단한 위치결정 동작을 콘트롤러 없이도 실현하는 
 위치결정 기능 내장!
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간단하게! 원터치로 고속 조정
원터치 조작으로 부하관성 모멘트

비율의 추정, 게인 조정, 

기계의 공진억제 등 서보 성능을 

최대한으로 끌어내기 위한 조정을 

자동으로 실행합니다.

주회로 전원 단상 AC100V, 200V에 대응
단상 AC200V 대응 서보앰프에 

더해 새롭게 단상 AC100V 대응 

서보앰프를 라인-업.

보다 간편하게 사용할 수 

있습니다.

※AC100V 대응은 200W 이하만

전자 기어의 설정이 간단

초기설정으로 모터 1회전당 지령 펄스수가 1만 펄스로 설정되어 있기 때문에, 지령 펄스 주파수나 기계의 이동량 계산을 간단하게 실시할 수 있습니다.

파라미터를 1개 설정하는 것만으로 회전 각도의 제어도 간단하게 실시할 수 있습니다.

도입   접속에서 셋-업, 조작까지

전부 간단!

원터치만으로 
약 2분만에 최적 조정!

모든 배선작업이
드라이버 없이 가능!전원 배선이 드라이버 없이 간단

기계의
동작이
불안정!

원터치! 정확한
고속 위치결정

끼워 넣는 것만으로
간단 배선.

단상 AC100V
또는

단상 AC200V

DIN규격에 준거한 
인출 강도를 확보.

동작의
타이밍이
지연!

속
도

속
도

시간
: 지령 : 실제의 동작

시간

< 설정 예>

1회전당 지령 펄스가 10000펄스(초기 설정)의 경우

리드 10mm의 볼스크류가 1 펄스당 1㎛ 이동합니다.
(10000펄스로 10mm 이동)

1회전당 지령 펄스를 36000펄스로 설정했을 경우

서보모터는 1펄스로 0.01도 회전합니다.
(100 펄스로 1도 회전) 

지령 1펄스로 
0.01도 회전!

※감속기 없음의 경우

지령 10000펄스로 10mm 이동!

조작, 서포트도,  [간단]을 철저

Web에서 카탈로그로, 도입을 확실하게 서포트

용량선정 소프트웨어를 무상제공
여러분의 시스템에 최적인 서보모터, 서보앰프를 

선정할 수 있는 <용량선정 소프트웨어>를 

무상 다운로드할 수 있습니다.

온라인 교육 시스템 <미쓰비시전기 FA기기 e러닝>을 

준비하고 있으므로 근무처, 외출처, 자택 어디에서든 

당사 FA기기의 학습을 Web베이스에서 실행할 수 있습니다.

간단 도입 가이드
제품이 도착해서 기동까지의 순서를 

설명한 <간단 도입 가이드>를 준비. 

간단하게 기동작업을 실행할 수 

있습니다.

기종 선정이 가능
용량선정 소프트웨어를 사용하여 모터, 앰프를 선정한 후, MELSERVO-JN 전용

사이트에서 필요한 옵션과 아울러 선정, 견적이 가능. 수배가 늦을 걱정이 없습니다.

※기재된 기능을 활용하기 위해서는 FA랜드 ID등록(무료)이 필요합니다.

<미쓰비시 전기 FA기기 정보사이트 [MELFANSweb]> MELFANSweb 홈페이지 :

용량 선정 소프트웨어 화면

간단 도입 가이드

䧇 46P 참조
명

e러닝

<특허 신청중, 일본>
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ALM

기억 정보

EM1

RD

TLC

토크

누적 펄스

※드라이브 레코더의 그래프 표시에는 
MR Configurator 가 필요합니다.

빠르게 
원인 구명하여
운전 재개!

알람
발생!

공진 주파수에 가까운 기계 공진 
억제 필터를 재설정합니다.

위치 지령

기계 공진 억제
필터 1

기계 공진 억제
필터 2

기계 공진 억제
필터 3

● 진동 터프 드라이브 기능

※1 : 터프 드라이브 기능은 파라미터 설정으로 유효하게 됩니다.

※ 부하 조건에 따라서 부족 전압 알람이 발생하는 경우가 있습니다.

장치 설계 단계부터, [안심]을 추구

주회로/제어회로 전원 분리로 안심 메인터넌스
주회로 전원(단상 AC200V 또는 단상 AC100V)과 제어회로 전원(DC24V)은 

다른 컨넥터이므로 주회로 전원만 OFF로 하고 파라미터 설정이나 

이상 발생시 기계 확인 등의 메인터넌스를 안심하고 실행할 수 있습니다.

팬이 없으므로 메인터넌스 불필요
서보앰프의 팬이 없으므로 

메인터넌스성이 향상. 

팬의 수명을 걱정할 필요가 

없습니다.

팬이 없으므로
메인터넌스가  편리!!

주회로만 OFF로 
하므로
메인터넌스성 향상!

제어회로 ON

주회로 OFF

기  계

회전속도

[터프 드라이브 기능    ]으로 안심 가동

기계 변동을 자동 검지해, 알람이 발생하지 않게 기계의 움직임을 자동 조정.

장치 정지에 의한 로스를 삭감합니다. <특허 신청중, 일본>

시간이 흘러 기계 공진의 주파수가 변화했을 때, 기계 공진 억제 필터를 자동으로 재조정합니다.

※1

터프 드라이브 기능

터프 드라이브 기능부하

부하 변동시의 동작

전압

전압 변동시의 동작

< 예 :오차과대 알람이 발생했을 경우 >

과부하 경고 발생!!

과부하 알람부하 UP 전압 DOWN 부족전압 알람

운전 계속

통상 운전

● 과부하 터프 드라이브 기능

[드라이브 레코더 기능]으로 트러블에 신속 대응!
●알람 발생 직전의 데이터를 자동적으로 기록해, 전원 OFF후에도 

그래프로 읽어낼 수 있습니다. 이것에 의해, 트러블의 원인 구명과 

조기 해결을 도모합니다.

●알람에 의해 기록하는 데이터를 

자동 선택합니다.

알람 요인으로 관련한 정보를 

간단하게 추출해 모니터 할 수 

있습니다.

순시정전을 검지하면 주회로 콘덴서에 충전되어 있는 전력을 사용하고 

순시정전을 극복합니다.

● 순시정전 터프 드라이브 기능

순시정전 터프 드라이브 기능

순시정전 터프 드라이브 기능

순시정전 경고 발생!! 운전 계속

통상 운전

진동 검출진동 터프 드라이브 기능

알람 발생 직전의
데이터가

그래프로 표시!

정지

기록 시간

운전 운전복구

알람 발생전에 토크 제한이 유효하게 
되어 있던 것을 알 수 있었다!
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40mm

130mm
설치 면적비

23% 감소

간단한 것 만이 아닙니다!

에는 선진 기능이 아주 많습니다.

제조현장의 쾌적함을 늘리는 [공간 절약화]

작은데도 고기능! 고정도 위치결정도, 특기!!

고분해능 엔코더(131072p/rev)의 채용에 의해 컴팩트하면서 

<고정도 위치결정>과 <저속에서의 속도 안정성>을 양립. 

지령 펄스 주파수 1Mpps에 대응하고 고정도 위치결정을 실현. 

이런 기능에 따라 다채로운 용도로 사용할 수 있습니다.

취부 치수가 <MR-C시리즈> 서보앰프와 동일 설계이므로

 <MR-C시리즈>에서의 치환이 원활합니다.

밀착 취부가 가능

MR-JN 서보앰프는 밀착 취부가 가능합니다.

※ 밀착 취부시는 동작 환경이 다릅니다. 자세한 내용에 대해서는 본 카탈로그의 
    <서보앰프 사양> 및 <사용상, 선정상의 주의사항>을 참조해 주십시오.

취부 스페이스의 
효율이 현격히 향상!

지령 주파수 1Mpps에 대응!

MELSEC-L, FX시리즈와의
조합으로

시스템의 저비용화가 가능!

회생저항기를 내장
<회생저항기>를 표준 탑재

(200W 이상)한 것으로 옵션 설치 

스페이스의 절감에 따른 시스템 

소형화를 실현합니다.

회생저항기 탑재

40mm 40mm

120mm

40mm

MR-JN의 외형치수

MR-JN콘트롤러

초기 설정 : 10,000p/rev

100, 200W의
경우

부하측

반부하측

취부 방향
선택 가능

소형 고성능 모터 HF-KN시리즈

용량 : 50~400W

고분해능 인크리멘털 엔코더

(131072p/rev)의 채용에 의해 

고정도 위치결정과 저속에서의 

속도 안정성을 실현.

브레이크 부착 모터도 라인-업.

모터에서 케이블 인출 방향은 

케이블 선택에 따라 부하측 

취부 또는 반부하측 취부가 

가능합니다.

보호구조는 IP65(축 관통부를 

제외함)를 표준 채용.

감속기 부착 모터도 준비

용량 : 50~400W
HF-KP시리즈의 일반 산업기계 대응 

감속기 부착(G1), 고정밀도 대응 

플랜지 취부 플랜지 출력형 감속기 

부착(G5), 고정밀도 대응 플랜지 

취부축 출력형 감속기 부착(G7)을 

사용할 수 있습니다.

브레이크 부착도 대응 가능.

보호구조는 IP44(축 관통부를 

제외함)를 표준 채용.

감속기 부착 모터도 
있으므로 

모터의 선정이 간단!

서보모터의 라인-업도 충실 

감속기 부착 서보모터
HF-KP시리즈

물, 먼지도

안심!

5



 

 

 

구동축의 진동

구동축의 진동

기계단 위치

지령

누적 펄스

기계단 위치

지령

누적 펄스

진동 대책이 간단합니다. [어댑티브 필터Ⅱ] ON

제진제어 튜닝 ON 원터치 조정 ON

해외 규격의 대응으로 해외공장에서의 활용도 원활

글로벌 비즈니스를
강력 서포트!

EN, UL, CSA규격(c-UL)에 대응
MELSERVO-JN은 표준 사양으로 해외규격에 대응하고 있습니다.

※2

※1 중국강제제품 확인제도(CCC:China Compulsory Certification)의 
       대상제품은 아닙니다.
※2 서보앰프 MR-JN-□A1 및 서보모터 HF-KN시리즈는 
       대응 예정입니다.

유럽 특정 유해물질 사용제한(RoHS) 지령에 대응

MELSERVO-JN은 RoHS 지령에 대응.

또한, 당사 옵션의 케이블 및 컨넥터는 

전자 정보 제품 오염 예방 관리방법(중국판 RoHS)으로 대응. 

사람이나 환경을 배려한 AC서보입니다.

<RoHS 지령이란>
가맹국은 2006년 7월 1일 이후, 공시된 새로운 전기, 전자기기가 납, 수은, 
카드뮴, 육가크롬, 폴리식화 비페닐(PBB) 또는 폴리식화 디페닐에테르
(PBDE)를 규정되어 있는 최대 허용농도 이상 함유하고 있지 않는 것을 
보증해야만 합니다. 제품 포장박스에 RoHS 지령 적합을 나타내는 
<G>마크가 표시되어 있습니다.

오토튜닝에 따른 조정기능이 충실

어드밴스드 제진제어

자동으로 기계의 저주파(~100Hz)의 잔류 진동을 억제합니다.
※오토튜닝에 따른 자동설정이 가능합니다. 

어댑티브 필터Ⅱ

원터치 조정에 의해 고주파의 기계 공진을 자동제어. 또한, 조정 후에도 

터프 드라이브 기능을 사용하는 것으로 기계 공진을 자동 검지하여 

필터의 재조정을 실시합니다. (진동 터프 드라이브 기능)
기계마다의

미세 조정이 간단!

레벨의 고기능을 탑재

다채로운 제어 모드

속도/토크제어 운전

속도제어 모드, 토크제어 모드에 대응하고 

있습니다.(속도지령, 토크지령은 파라미터에 

따른 내부지령만 됩니다.)

토크 제한
파라미터를 사용하여 서보모터의 토크를 

제한할 수 있습니다.

위치제어에서
토크제어로 전환 OK! 셋-업 소프트웨어 [MR Configurator]를 준비

USB로 퍼스널 컴퓨터와 원활하게 접속.

[MR Configurator]에 의해 고속 샘플링이나 장시간 파형측정이 

가능하므로 서보의 기동, 조정이 간단합니다.

고속통신으로 편안하게!!
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2000
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콘트롤러

< 포인트 테이블 설정 예 >

< 동작 예 >

< 프로그램 예 > < 동작 예 >
 

0 1000

No.1

1100 1200 1300

3000

포인트 테이블
No.2

포인트 테이블
No.1

위치 어드레스

시동 신호

위치 어드레스

시동 신호

프로그램 번호

속
도

프로그램 No.1

가속 시정수
(20ms)

감속 시정수
(20ms)

드웰(100ms)

①에서 지정된 횟수분 ②, ③을 반복 실행합니다.

속
도

위치결정도 간단 조작으로!

위치결정 기능을 내장

콘트롤러가 필요없는
간단 위치결정!

※ 위치 데이터는 
증분치에서도 설정 가능!

포인트
테이블 No. 위치 데이터 모터 속도 가속 시정수 감속 시정수 드웰시간 보조 기능

※ 프로그램의 작성에는 MR Configurator가 필요합니다. MR Configurator의 소프트웨어 버젼 C5 이후에 대응 예정입니다.

프로그램 방식

전용의 커맨드로 간단하게 위치결정 프로그램을 작성할 수 있습니다.

외부 인터페이스 신호로 프로그램 번호를 선택하여 시동 신호로 실행합니다.

포인트 테이블보다 복잡한 위치결정 운전이 가능합니다. 최대 8개의 프로그램을 등록할 수 있습니다.

포인트 테이블 방식

위치 데이터(목표 위치, 회전 속도, 가감속 시정수)등을 파라미터 감각으로 설정할 수 있습니다.

최대 7점의 위치결정이 가능합니다. 외부 인터페이스 신호로 포인트 테이블 번호를 선택하여

위치결정 운전을 실시합니다.

콘트롤러 없이 위치결정 가능

위치결정 기능(포인트 테이블 방식, 프로그램 방식)을 내장하고 있기 때문에

콘트롤러 없이도 간단하게 위치결정 시스템을 구축할 수 있습니다.

저비용, 공간 절약을 실현합니다.
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다채로운 현장에서 간단하게 사용할 수 있는
작은 몸체로 <고정도 위치결정>과 <저속에서의 속도안정성>을 양립하는 
                                은 다채로운 용도에서의 제어 요구에 대응합니다.

용도 사례

X-Y 테이블
공작기계, 검사장치 등의 XY위치결정용 등

고성능 서보로 고속 위치결정
17bit 엔코더로 
고정밀도 위치결정
제진제어로 진동억제
하여 고(高) 택트화

반송 컨베이어
각종 워크의 공정간의 반송 등

서보에 따른 높은 가감속, 고속반송
속도의 안정성이 높은 정속 전송
오토튜닝 기능에 따라 
다양한 종류의 워크 
사용시 최적 게인 
설정이 가능

식품기계(충진기,계량기, 혼합기 등)
식품의 가공, 액체 충진 노즐의 위치결정, 
래핑의 권출 등

고성능 서보로 장치를 고(高)택트화
터프 드라이브 기능으로 장치이동율을 업
모터 보호구조는 IP65를 표준 채용
(축 관통부를 제외함)

로더, 언로더, 피더, 슬라이더
자동 창고나 프레스 장치 등의 
워크 위치결정, 반송 등

고속, 고정도 위치결정에 
따른 생산성 향상
소형 앰프/모터로 
기계를 컴팩트화

섬유기계
실의 권출이나 트래버스 등

소형 앰프/모터로 기계를 컴팩트화
서보에 따른 높은 가감속, 고속반송
모터 보호구조는 IP65를 표준 채용(축 관통부를 제외함)

로봇
가공 워크의 픽업, 이동 적재 등

제진제어로 진동 억제하고 
고(高) 택트화
오토튜닝 기능에 
따라 다양한 종류의 
워크 사용시 최적 
게인 설정이 가능
소형 앰프/모터로 
기계를 컴팩트화

반도체, 액정, 태양전지 제조장치
기판, 판넬 반송 등의 주변축에서

주회로/제어회로 전원분리로 
메인터넌스 용이
터프 드라이브 기능으로 장치 이동률 업
소형 앰프/모터로 기계를 컴팩트화

스테핑, DC모터, 에어, 
인버터에서의 치환

서보의 도입으로 기동부를 고속, 고정도화
에어의 치환으로 기동부를 
고정밀도화
스테핑 모터에서 발생하는 
탈조의 걱정 없음
인버터의 치환으로 
고속, 고정도화

스테핑 모터
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① 구성품 리스트를 클릭합니다.
② 구성품 리스트 작성 화면에서 필요한 옵션을 
    선택합니다.
③ 서보모터, 서보앰프 및 옵션의 일람이 
    표시됩니다.

※(참고 화면입니다.
( 실제와 다른 경우가 있습니다.

※(참고 화면입니다.
( 실제와 다른 경우가 있습니다..

① 기계의 종류를 선택합니다.
② 앰프 버튼을 클릭하여 MR-JN을 선택합니다.
③ 모터 버튼을 클릭하여 모터를 선택합니다.
④ 운전 패턴 버튼을 클릭하여 운전 패턴을 작성합니다.
⑤ 기계의 사양을 입력합니다.
⑥ 용량 계산 버튼을 클릭합니다.
⑦ 선정된 서보모터와 서보앰프의 형명이 표시됩니다.

START

MELFANSweb※에서 용량 선정 소프트웨어를 다운로드

END

※MELFANSweb 홈페이지：http://www.MitsubishiElectric.co.jp/melfansweb

아래에 나타내는 <용량 선정 소프트웨어> 화면의 순서를 참조하여 주십시오.

구성품 리스트가 표시됩니다.

완벽한 선정 완료!!

무상!!

기계 제원, 운전 패턴을 입력하여 소프트웨어를 실행

최적인 서보앰프, 서보모터, 회생옵션이 
자동 선정됩니다.

MELFANSweb※의 MELSERVO-JN 전용 사이트에 액세스하여 
필요한 케이블이나 컨넥터 등의 옵션을 선정

9

서보지원소프트웨어

<용량선정소프트웨어>

서보지원소프트웨어(안심도입서포트)

<MELSERVO-JN 전용사이트>

용량선정소프트웨어(MRZJW3-MOTSZ111)를사용하면어려운계산은
이제불필요합니다.
각기계에대응하는화면을준비하고있습니다. 기계의제정수, 운전패턴을
설정하는것만으로사용자의기계에최적인서보앰프, 서보모터(전자브레이
크부착, 감속기부착을포함함), 회생옵션을자동적으로선정할수있는친절
설계입니다.

●특징
(1) 임의의운전패턴을설정할수있습니다. 운전패턴은위치제어모드운전,

속도제어모드운전의2패턴으로, 임의의운전패턴을설정할수있어
설정한운전패턴의그래프표시도가능합니다.

(2) 선정과정의전송속도(또는모터회전속도)와토크에대해그래프표시가
가능합니다.

※사양에대해서는본카탈로그의P.36을참조해주십시오.

MELFANSweb 홈페이지의
MELSERVO-JN 전용사이트에서는
선정한서보앰프, 서보모터에필요한
케이블이나컨넥터등의옵션을빠짐없이
선정할수있습니다.

●MRZJW3-MOTSZ111…MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다.
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서보지원소프트웨어(안심기동서포트)

<MR Configurator>

[파라미터 설정] 화면

아날로그 3ch, 디지털 4ch의 강력한 그래프 기능이 조정을 서포트합니다.
[덮어 쓰기] 기능, [그래프 이력 표시] 기능 등의 세심한 기능과 
다채로운 파형 선택이 고객의 작업을 강력하게 백업합니다.
[그레이(회색) 표시] 기능(인쇄 데이터가 보기 수월함), CSV 형식·JPEG 형식으로의 
보존 기능 등도 준비했습니다.

[모니터] 기능 :
[모니터 일괄표시] 화면

[그래프 표시] 화면 

[테스트 운전 메뉴] 화면 

[입출력 I/F표시] 
화면

기본 설정 파라미터를 선택 형식에서 간단하게 설정할 수 있습니다.
또한, 종래의 일람표 형식의 설정에도 대응하고 있습니다.

[입출력 I/F표시] 화면과 [모니터 일괄표시] 화면을 
동시에 표시할 수 있기 때문에 DI/DO의 ON/OFF상태 및 
운전 상태를 리얼타임으로 확인할 수 있습니다.

풍부한 테스트 운전 메뉴에서 용도에 대응한
테스트 운전을 선택할 수 있습니다.

주) 본 페이지의 화면은 참고 화면입니다. 실제와 다른 경우가 있습니다.

●MRZJW3-SETUP221(셋-업소프트웨어)
본소프트웨어는퍼스널컴퓨터를이용하여셋-업, 조정, 모니터표시, 진단, 파라미터의기록과읽기, 테스트운전을간단하게실시할수
있습니다. 기계계와의조화, 최적제어, 기동시간의단축등사용자께서만족하실수있는기능에충실합니다.

●특징
(1) 퍼스널컴퓨터를이용하여간단하게셋-업, 조정이가능합니다.
(2) 풍부한모니터기능.

지령펄스, 누적펄스, 회전속도등, 입력신호의트리거에의해, 서보모터의상황을표시할수있는
그래프표시기능을구비하고있습니다.

(3) 퍼스널컴퓨터에의한테스트운전.
풍부한테스트운전메뉴에의해퍼스널컴퓨터로간단하게서보모터를테스트운전할수가있습니다.

※사양에대해서는, 본카탈로그의P.36을참조해주십시오.
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형명구성

형명구성

MR-JN- 10 A

미쓰비시 범용 AC 서보앰프
MELSERVO-JN시리즈

대응 서보모터 일람

A : 범용 인터페이스

HF-KN 05 3 B

표준(스트레이트)

키 부착 (주)

D 컷트 (주)

HF-KP 05 3 B

없음

부착

10

20 

40

HF-KN 

053, 13 

23 

43

200V 클래스

기호

기호 모터 계열

기호 정격 출력용량(kW)

기호 정격 회전속도(r/min)

기호 정격 회전속도(r/min)

기호 전자 브레이크

HF-KP 
(감속기 부착)

053, 13 

23 

43

05 

1 

2 

4

0.05 

0.1 

0.2 

0.4
3

K 

D

3000

HF-KN 저관성 소용량

기호 모터 계열

기호 정격 출력용량(kW)

저관성 소용량

05 

1 

2 

4

0.05 

0.1 

0.2 

0.4

3

B

G1 

G5 

G7

3000

HF-KP

K

없음

기호 축 단

없음

B

표준(스트레이트)

키 부착 (주)

없음

부착

기호 전자 브레이크

기호 감속기

없음

기호 축 단

없음

일반 산업기계 대응(플랜지 취부)

고정밀도 대응 플랜지 취부 플랜지 출력형
고정밀도 대응 플랜지 취부 축 출력형

없음

1

기호 전  원

단상 AC200V

단상 AC100V  (주)

주) 대응기종및자세한사양에대해서는
본카탈로그의「축단특수사양」을
참조해주십시오.

주) MR-JN-20A1 이하의서보모터만입니다.

주) 자세한사양에대해서는본카탈
로그의「전자브레이크사양」을
참조해주십시오.

주) HF-KN시리즈에서는감속기부착서보모터는없습니다.
감속기부착서보모터는HF-KP시리즈로대응하고있습니다.

주) 대응기종및자세한내용은본카탈로그의
「감속기부착서보모터사양」을참조해주십시오. 

주) 대응기종및자세한사양에대해서는
본카탈로그의「축단특수사양」을
참조해주십시오.

주) 자세한사양에대해서는본카탈
로그의「전자브레이크사양」을
참조해주십시오.

●서보앰프

●서보모터HF-KN시리즈의경우

●감속기부착서보모터HF-KP시리즈의경우

※상기서보모터는EN, UL, c-UL 규격을신청중입니다. 규격취득완료상황에대해서는별도로문의해주십시오.
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주변기기와의접속

서
보
앰
프

서
보
모
터

옵
션

주
변
기
기

지
원

소
프
트
웨
어

외
형
치
수
도

구
성
기
기

일
람
표

간
단
도
입
가
이
드

주
의
사
항

주변기기와의접속 (주)

C

P

LD75P□

R S

L1

L2

P

C

U

V

W

24

0

전원
단상 AC200~230V

또는
단상 AC100~120V

서보앰프
MR-JN-□A(1)

주회로 전원이 들어가 있는 경우에 
점등합니다. 

차지 램프

모터 전원 케이블
: 옵션

표시부
모니터, 파라미터, 알람을 표시합니다.

원터치 조정 버튼
이 버튼을 누르는 것만으로, 서보 조정을 
실시합니다.

누름 버튼에 의해 파라미터의 설정, 
모니터 표시 등을 실시합니다.

설정부

엔코더 케이블
: 옵션

서보모터
(이 사진은 HF-KN13)

역률개선
리액터

(FR-HAL)

회생옵션 : 옵션

회생 빈도가 많을 때나, 
부하 관성 모멘트가 클 때에 
필요에 따라서 부착합니다.

전원 라인 보호를 
위해 사용합니다.

전자 접촉기
(MC)

노휴즈 차단기
(NFB)

알람 발생시 등 
서보앰프의 전원을 
OFF하기 위해 
사용합니다.

서키트 프로텍터

제어회로 전원
DC24V

사용자께서 준비한 PC에 접속하여, 
MR Configurator(셋-업 소프트웨어)에 
의해 모니터, 파라미터의 일괄 기입, 
보존, 그래프 표시, 테스트 운전이
가능합니다. 
USB케이블(MR-J3USBCBL3M)을 
사용해 주십시오. 

USB 통신(CN3) : 옵션

각 신호를 컨넥터에 접속하지 않고 
중계 단자대로 받을 수 있습니다.

중계 단자대 : 옵션

수동 펄스 발생기 : 옵션

수동 펄스 발생기
(MR-HDP01)

당사의 상위 콘트롤러나 펄스열 출력 타입 
콘트롤러에 접속할 수 있습니다.

상위 콘트롤러

시퀀서(PLC) I/O나 기계의 조작반에 
접속합니다.

포인트 테이블 방식, 프로그램 방식으로 
운전시에 수동으로 보낼 수 있습니다.

제어 신호(조작반용)

시퀀서(PLC)

시퀀서(PLC)

시퀀서(PLC)

주변기기의접속을나타냅니다.
구입후, 간단하게셋-업할수있어곧바로사용하실수있도록컨넥터품목, 옵션품목등, 필요한기기를구비하고있습니다.

주) 실제의접속에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
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서보앰프사양

서보앰프형명 MR-JN-10A

1.1

1.5 2.4 4.5 3.0 5.0

단상AC200~230V / 50, 60Hz 단상AC100~120V / 50, 60Hz

단상AC170~253V 단상AC85~132V

1.6 2.8 1.1 1.6

MR-JN-20A MR-JN-40A MR-JN-10A1 MR-JN-20A1

주회로
전 원

출 력

제어회로
전 원

정 격 전 압

정 격 전 류 (A)

전 압 · 주 파 수 (주1, 2)

정 격 전 류 (A)

허 용 전 압 변 동

허 용 주 파 수 변 동

전 압

정 격 전 류 (A)

허 용 전 압 변 동

입 력 (W)

최 대 입 력 펄 스 주 파 수

위 치 결 정 귀 환 펄 스

지 령 펄 스 배 율

위 치 결 정 완 료 폭 설 정

오 차 과 대

토 크 제 한

속 도 제 어 범 위

속 도 지 령 입 력

속 도 변 동 율

토 크 제 한

토 크 지 령 입 력

속 도 제 한

주 위 온 도 (주7) 

주 위 습 도

분 위 기

표 고

진 동

3상AC170

±5% 이내

DC24V

0.5

±10% 이내

10

DC24V±10% (필요전류용량: 200mA  (주5))인 터 페 이 스 용 전 원

서 보 앰 프 내 장 회 생 저 항 기 의
허 용 회 생 전 력 (W)  (주3, 4)

제 어 방 식

다 이 나 믹 브 레 이 크

보 호 기 능

위 치 결 정 기 능

구 조

질 량 (kg) 0.6 0.6 0.6 0.6

- 10 10 - 10

0.7

주) 1. 조합된서보모터의정격출력용량및정격회전속도는기재된전원전압·주파수의경우입니다. 전원전압강하시는토크가저하됩니다.
2. 서보모터와조합했을때의토크특성은본카탈로그의「서보모터토크특성」을참조해주십시오.
3. 각시스템에따라최적인회생저항기가다르기때문에용량선정소프트웨어(MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다. )를사용하여최적인회생저항기를선정해주십시오.
4. 회생옵션사용시의회생저항기의허용회생전력에대해서는본카탈로그의「옵션●회생옵션」을참조해주십시오.
5. 0.2A는전체입출력신호를사용했을경우의값입니다.  사용자께서사용하는입출력점수에따라전류용량을내릴수가있습니다. 자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
6. 내장다이나믹브레이크사용시의허용부하관성모멘트비에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
7. 서보앰프를밀착장착해설치할수가있습니다. 다만, 서보앰프밀착설치시는주위온도를0~45℃로하거나, 실효부하율75%이하로사용해주십시오.

위치제어
모드

내부
속도제어
모드

내부
토크제어
모드

환 경

정현파PWM제어·전류제어방식

내장 (주6)

과전류차단, 회생과전압차단, 과부하차단(전자서멀), 서보모터과열보호,
검출기이상보호, 회생이상보호, 부족전압·순시정전보호, 과속도보호, 오차과대보호

1Mpps(차동리시버일때), 200kpps(오픈콜렉터일때)

엔코더분해능(서보모터1회전당분해능) : 131072p/rev

전자기어A/B배 A=1~65535, B=1~65535  1/50 < A/B < 500

0~±65535pulse(지령펄스단위)

±3회전

파라미터설정

내부속도지령1 : 5000

파라미터설정

±0.01% 이하(부하변동0~100%)
0%(전원변동±10%)

파라미터설정

파라미터설정

파라미터설정

포인트테이블방식(근일대응), 프로그램방식(근일대응)

자연냉각, 개방(IP20)

0~55℃(동결이없을것), 보존: -20~65℃(동결이없을것)

90%RH이하(결로가없을것), 보존: 90%RH이하(결로가없을것)

실내(직사광선이닿지않을것), 부식성가스·인화성가스·오일미스트·먼지가없는곳

해발1000m이하

5.9 ㎨이하, 10~55Hz(X, Y, Z 각방향)

서보앰프사양
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표준결선도
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USB케이블
MR-J3USBCBL3M

MR Configurator 
(셋-업 소프트웨어)
MRZJW3-SETUP221

시판 PC
+Windows

CN3

24V

0V

CNP2

제어회로용 전원 

강제정지
서보 ON

리셋

고장

전자 브레이크 인터록

정전 스트로크 엔드
역전 스트로크 엔드

DC24V

서킷 프로텍터

10m 이하

10m 이하

R 
A 
1

R 
A 
2

CN1

CN1

인터페이스용 전원
DC24V

 

10m 이하

 

 

2m

시퀀서(PLC)
FX3U-□□MT/ES

시퀀서(PLC)
전원

6

7

8
4
3

9
12

1

13
2

19
20

15
16
17
18

14
21
11

23

25

5

DOCOM
OPC

LZ
LZR

LA
LAR
LB
LBR

SD

OP
LG

RD
10INP

PP

NP

CR

DICOM

EM1
SON
RES
LSP

LSN

ALM
MBR

N
0V
24V
S/S

X00□ 
X□□□ 
X□□□ 

L

COM1
Y000
COM□ 

COM2
Y004

Y□□□ 

서보앰프
MR-JN-□A(1)

서보모터
HF-KN, KP시리즈

L1
L2

NFB MC
주회로용 전원
단상 AC200

~230V
또는

단상  AC100~120V 회생옵션
(주1)

(주4)

(주3, 4)

(주4, 8)

(주3)

(주2)

(주4)

(주8)

(주10)

(주11)

(주4, 7, 8)

(주9)

P

C

CNP1 CNP1

CN2
1

2

3

4

플레이트

플레이트

2

3

4

1

1

2RA2

M

전자"
브레이크

엔

코

더 

EM1

전자
브레이크용
전원 DC24V  

U B

U

V

W

B2

B1

P5

LG

MR

MRR

SD

P5

LG

MR

MRR

SD

U

V

W

내장
회생 저항기

(주12)

(주14)

(주13)

(주13)

(주15)

(주15)

(주6)

엔코더 Z상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 A상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 B상 펄스
(차동라인 드라이버)

서보 ON(SON)신호,
전자 브레이크 인터록
(MBR) 신호 OFF로 차단해 
주십시오.

위치제어운전

●FX3U 시퀀서(PLC)와의접속예

주) 1. 외부에회생옵션을접속하는경우에는반드시서보앰프내장회생저항기의배선(P, C) 및저항기본체를서보앰프에서분리해주십시오.
2. 전자브레이크부착서보모터의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
3. 접지는서보앰프의보호어스(PE) 단자를중계하여제어반의보호어스(PE) 단자에서대지로연결하여주십시오.
4. DC24V 전원의0V와서보앰프의보호어스(PE) 단자는접속하지말아주십시오.
5. 2선식엔코더케이블을사용하는경우입니다. 4선식케이블을사용하는경우는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
6. 다이오드의방향을바르게해주십시오. 반대로접속하면서보앰프가고장나서신호가출력되지않게되어강제정지등의보호회로가작동불능이되는일이있습니다.
7. 전원은DC24V 10%(필요전류용량：0.2A)를준비해주십시오. 0.2A는전체입출력신호를사용했을경우의값입니다. 사용자께서사용하는입출력점수에따라전류용량을내릴수가있습니다. 자세

한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
8. 외부DC24V 전원은강화절연전원을사용해주십시오. 또, 제어회로용과인터페이스용전원은별도전원으로하는것으로보다신뢰성을확보할수가있습니다.
전자브레이크전원은다른전원과공유하지않고반드시전용의것을준비해주십시오.

9. 강제정지(EM1) 신호(b접점)는반드시접속해주십시오. 접속하지않는경우에는운전할수없습니다.
10. 운전시에는스트로크엔드(LSP, LSN) 신호(b접점)를단락(합선)해주십시오. 단락(합선)하지않는경우에는지령을받아들이지않습니다.
11. 고장(ALM) 신호(b접점)는알람없음의정상시에DOCOM과도통합니다.
12. 실드(shield)선은확실히컨넥터내의플레이트(그랜드플레이트)에접속해주십시오.
13. 시퀀서의설정이1축째의경우입니다. 2, 3축째의경우에는번호가바뀝니다.
14. 오픈콜렉터방식의결선이라면2m이하로접속하는것을추천합니다.
15. FX3U-16MT/ES의경우, COM1→COM0, COM2→COM4가됩니다.
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표준결선도

CN3

10m이하

10m이하

R 
A 
1

R 
A 
2

R 
A 
3

CN1

CN1

 

10m이하

2m이하

위
치
결
정 

유
닛 
Q
D
7
5
D

 

 

CNP2

24V

10

6

7

8 
4
3

9

12

1
13
5

11
23
22
25
24
19
20
14

15
16
17

14

18

21

INP

EM1 
SON
RES
LSP

LSN

ALM

MBR

DICOM
DOCOM
CR

RD
PP
PG
NP
NG
LZ
LZR
LG

LA
LAR
LB

OP

LBR

LG

SD

핀 번호명   칭
□□14
□□13
□□12
□□11
□□15
□□16
□□17

□□10

□□18
□□  9

CLEAR COM
CLEAR
RDY COM
READY
PULSE F+
PULSE F-
PULSE R+
PULSE R-
PG0□ 
PG0 COM

0V

L1
L2

NFB MC

P

C

CNP1 CNP1

CN2
1

2

3

4

RA3

M

 

EM1

U B

2

3

4

1

1

2

U

V

W

B1

B2

P5

LG

MR

MRR

SD

P5

LG

MR

MRR

SD

U

V

W

(주4)

(주5)

(주3)

(주6)

(주14)

(주12)

(주13)

USB케이블
MR-J3USBCBL3M

MR Configurator 
(셋-업 소프트웨어)
MRZJW3-SETUP221

시판 PC
+Windows

플레이트

플레이트

제어 커몬

제어 커몬

제어 커몬
엔코더 Z상 펄스

(오픈 콜렉터)

엔코더 A상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 B상 펄스
(차동라인 드라이버)

강제정지
서보 ON

리셋

고장

인포지션 범위
전자 브레이크 인터록

정전 스트로크 엔드
역전 스트로크 엔드

인터페이스용 전원
DC24V

(주10)

(주11)

(주4, 7, 8)

(주9)

제어회로용 전원 
DC24V

(주8)

서킷 프로텍터

주회로용 전원
단상 AC200

~230V
또는

단상  AC100~120V 회생옵션
(주1)

내장
회생 저항기

서보앰프
MR-JN-□A(1)

서보모터
HF-KN, KP시리즈

(주3, 4)

(주4, 8)
(주2)

전자"
브레이크

엔

코

더

전자
브레이크용
전원 DC24V  

서보 ON(SON)신호,
전자 브레이크 인터록
(MBR) 신호 OFF로 차단해 
주십시오.

위치제어운전

●QD75D와의접속예

주) 1. 외부에회생옵션을접속하는경우에는반드시서보앰프내장회생저항기의배선(P, C) 및저항기본체를서보앰프에서분리해주십시오.
2. 전자브레이크부착서보모터의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
3. 접지는서보앰프의보호어스(PE) 단자를중계하여제어반의보호어스(PE) 단자에서대지로연결하여주십시오.
4. DC24V 전원의0V와서보앰프의보호어스(PE) 단자는접속하지말아주십시오.
5. 2선식엔코더케이블을사용하는경우입니다. 4선식케이블을사용하는경우는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
6. 다이오드의방향을바르게해주십시오. 반대로접속하면서보앰프가고장나서신호가출력되지않게되어강제정지등의보호회로가작동불능이되는일이있습니다.
7. 전원은DC24V 10%(필요전류용량：0.2A)를준비해주십시오. 0.2A는전체입출력신호를사용했을경우의값입니다. 사용자께서사용하는입출력점수에따라전류용량을내릴수가있습니다.

자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
8. 외부DC24V 전원은강화절연전원을사용해주십시오. 또, 제어회로용과인터페이스용전원은별도전원으로하는것으로보다신뢰성을확보할수가있습니다.
전자브레이크전원은다른전원과공유하지않고반드시전용의것을준비해주십시오.

9. 강제정지(EM1) 신호(b접점)는반드시접속해주십시오. 접속하지않는경우에는운전할수없습니다.
10. 운전시에는스트로크엔드(LSP, LSN) 신호(b접점)를단락(합선)해주십시오. 단락(합선)하지않는경우에는지령을받아들이지않습니다.
11. 고장(ALM) 신호(b접점)는알람없음의정상시에DOCOM과도통합니다.
12. 실드(shield)선은확실히컨넥터내의플레이트(그랜드플레이트)에접속해주십시오.
13. 본접속은QD75D에는필요없습니다. 다만, 사용하는위치결정유닛에따라서는노이즈내력을향상시키기위해서LG 제어커몬단자간의접속을추천합니다.
14. 싱크배선의경우입니다. 소스배선도가능합니다. 자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
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서
보
앰
프

서
보
모
터

옵
션

주
변
기
기

지
원

소
프
트
웨
어

외
형
치
수
도

구
성
기
기

일
람
표

간
단
도
입
가
이
드

주
의
사
항

CN3

10m이하

10m이하

CN1

L1
L2

NFB MC

24V

P

C

CNP1 CNP1

CNP2

CN2
1

2

3

4

2

3

4

1

1

2RA2

M

EM1

U B

10m이하

2m이하

U

V

W

B1

B2

P5

LG

MR

MRR

SD

P5

LG

MR

MRR

SD

U

V

W

12

5
6

7

8
4
3

9

11

10

1
13
19
20
15
16
17
18

14
21

MBR

EM1
SON
RES
SP1
ST1

ST2

ALM

RD

SA

DICOM
DOCOM
LZ
LZR
LA
LAR
LB
LBR

LG
OP
SD

0V

제어 커몬
제어 커몬

엔코더 Z상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 Z상 펄스
(오픈 콜렉터)

엔코더 A상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 B상 펄스
(차동라인 드라이버)

USB케이블
MR-J3USBCBL3M

MR Configurator 
(셋-업 소프트웨어)
MRZJW3-SETUP221

시판 PC
+Windows

제어회로용 전원 

강제정지
서보 ON

리셋

고장
전자 브레이크 인터록

준비완료

속도도달

정전 시동
속도선택1

역전 시동

DC24V

서킷 프로텍터

인터페이스용 전원
DC24V

서보앰프
MR-JN-□A(1)

서보모터
HF-KN, KP시리즈

주회로용 전원
단상 AC200

~230V
또는

단상  AC100~120V 회생옵션
(주2)

(주5, 9)

(주4, 5)

(주3)

(주6)

(주13)

(주5)

(주12)

(주7)

(주4)

(주9)

(주10)

(주11)

(주5, 8, 9)

플레이트

플레이트

전자"
브레이크

엔

코

더

전자
브레이크용
전원 DC24V  

내장
회생 저항기

서보 ON(SON)신호,
전자 브레이크 인터록
(MBR) 신호 OFF로 차단해 
주십시오.

속도제어운전 (주1)

●접속예

주) 1. MR-JN-□A는내부속도지령에의한운전에만대응하고있습니다.
2. 외부에회생옵션을접속하는경우에는반드시서보앰프내장회생저항기의배선(P, C) 및저항기본체를서보앰프에서분리해주십시오.
3. 전자브레이크부착서보모터의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
4. 접지는서보앰프의보호어스(PE) 단자를중계하여제어반의보호어스(PE) 단자에서대지로연결하여주십시오.
5. DC24V 전원의0V와서보앰프의보호어스(PE) 단자는접속하지말아주십시오.
6. 2선식엔코더케이블을사용하는경우입니다. 4선식케이블을사용하는경우는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
7. 다이오드의방향을바르게해주십시오. 반대로접속하면서보앰프가고장나서신호가출력되지않게되어강제정지등의보호회로가작동불능이되는일이있습니다.
8. 전원은DC24V 10%(필요전류용량：0.2A)를준비해주십시오. 0.2A는전체입출력신호를사용했을경우의값입니다. 사용자께서사용하는입출력점수에따라전류용량을내릴수가있습니다.

자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
9. 외부DC24V 전원은강화절연전원을사용해주십시오. 또, 제어회로용과인터페이스용전원은별도전원으로하는것으로보다신뢰성을확보할수가있습니다.
전자브레이크전원은다른전원과공유하지않고반드시전용의것을준비해주십시오.

10. 강제정지(EM1) 신호(b접점)는반드시접속해주십시오. 접속하지않는경우에는운전할수없습니다.
11. 고장(ALM) 신호(b접점)는알람없음의정상시에DOCOM과도통합니다.
12. 실드(shield)선은확실히컨넥터내의플레이트(그랜드플레이트)에접속해주십시오.
13. 싱크배선의경우입니다. 소스배선도가능합니다. 자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
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표준결선도

CN3

10m이하

10m이하

R
A
1

R
A
2

R
A
3

CN1

L1
L2

NFB MC

24V

P

C

CNP1 CNP1

CNP2

CN2
1

2

3

4

RA2

M

EM1

U B

10m이하

2m이하

2

3

4

1

1

2

U

V

W

B1

B2

U

V

W

P5

LG

MR

MRR

SD

P5

LG

MR

MRR

SD

12

5
7
6

8
4

3

9

11

1
13
19
20
15
16
17
18

14
21

MBR

EM1
SON

RES
SP1
RS1
RS2

ALM

RD

DICOM
DOCOM
LZ
LZR
LA
LAR
LB
LBR

LG
OP
SD

0V

주회로용 전원
단상 AC200

~230V
또는

단상  AC100~120V
회생옵션

(주2)

(주4, 5)

(주5)

(주13)

(주7)

(주12)

(주5, 9)

(주4)

(주3)

(주6)

서보앰프
MR-JN-□A(1)

서보모터
HF-KN, KP시리즈

내장
회생 저항기

제어회로용 전원 
DC24V

서킷 프로텍터

(주9)

(주10)

(주11)

플레이트

플레이트

전자"
브레이크

엔

코

더

전자
브레이크용
전원 DC24V  

USB케이블
MR-J3USBCBL3M

MR Configurator 
(셋-업 소프트웨어)
MRZJW3-SETUP221

시판 PC
+Windows

강제정지
서보 ON

리셋

속도제한1
정전 선택
역전 선택

준비완료

고장

제어 커몬
제어 커몬

엔코더 Z상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 Z상 펄스
(오픈 콜렉터)

엔코더 A상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 B상 펄스
(차동라인 드라이버)

전자 브레이크 인터록

인터페이스용 전원
DC24V(주5, 8, 9)

서보 ON(SON)신호,
전자 브레이크 인터록
(MBR) 신호 OFF로 차단해 
주십시오.

토크제어운전 (주1)

●접속예

주) 1. MR-JN-□A는내부토크지령에의한운전에만대응하고있습니다.
2. 외부에회생옵션을접속하는경우에는반드시서보앰프내장회생저항기의배선(P, C) 및저항기본체를서보앰프에서분리해주십시오.
3. 전자브레이크부착서보모터의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
4. 접지는서보앰프의보호어스(PE) 단자를중계하여제어반의보호어스(PE) 단자에서대지로연결하여주십시오.
5. DC24V 전원의0V와서보앰프의보호어스(PE) 단자는접속하지말아주십시오.
6. 2선식엔코더케이블을사용하는경우입니다. 4선식케이블을사용하는경우는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
7. 다이오드의방향을바르게해주십시오. 반대로접속하면서보앰프가고장나서신호가출력되지않게되어강제정지등의보호회로가작동불능이되는일이있습니다.
8. 전원은DC24V 10%(필요전류용량：0.2A)를준비해주십시오. 0.2A는전체입출력신호를사용했을경우의값입니다. 사용자께서사용하는입출력점수에따라전류용량을내릴수가있습니다.

자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
9. 외부DC24V 전원은강화절연전원을사용해주십시오. 또, 제어회로용과인터페이스용전원은별도전원으로하는것으로보다신뢰성을확보할수가있습니다.
전자브레이크전원은다른전원과공유하지않고반드시전용의것을준비해주십시오.

10. 강제정지(EM1) 신호(b접점)는반드시접속해주십시오. 접속하지않는경우에는운전할수없습니다.
11. 고장(ALM) 신호(b접점)는알람없음의정상시에DOCOM과도통합니다.
12. 실드(shield)선은확실히컨넥터내의플레이트(그랜드플레이트)에접속해주십시오.
13. 싱크배선의경우입니다. 소스배선도가능합니다. 자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
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위치결정기능: 포인트테이블방식

미리위치데이터·속도데이터를포인트테이블로설정합니다.
외부인터페이스의신호로포인트테이블No.를선택해위치결정운전을실시합니다.

<포인트테이블> …포인트테이블에는다음의2가지방식이있습니다.

(1) 절대값지령방식 : 원점을기준으로한어드레스(절대값)로이동합니다. (포인트테이블데이터설정예)

내용항목 설정범위 단위

위치데이터

서보모터
회전속도

가속시정수

감속시정수

드웰타임

보조기능

-999999

~999999

0~
허용회전속도

0~20000

0~20000

0~20000

0~3

×10STMμm

r/min

ms

ms

ms

-

䤎절대값지령방식으로서사용하는경우
어드레스를설정합니다. STM은데이터에대한배율입니다.

䤎상대값지령방식으로서사용하는경우
이동량을설정합니다. STM은데이터에대한배율입니다.

위치결정을실시할때의서보모터의지령회전속도를
설정합니다.

가속시정수를설정합니다.(주)

감속시정수를설정합니다.(주)

설정한드웰시간경과후에다음의포인트테이블을
운전합니다.

䤎절대값지령방식으로서사용하는경우

0：위치결정을실시하고정지(시동신호대기)합니다.

1：다음의포인트테이블을정지하지않고연속동작합니다.
䤎상대값지령방식으로서사용하는경우

2：위치결정을실시하고정지(시동신호대기)합니다.

3：다음의포인트테이블을정지하지않고연속운전합니다.

포인트
테이블
No.

위치
데이터

회전
속도

가속
시정수

감속
시정수

드웰
타임

보조
기능

1

2

7

‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥

1000

2000

3000

2000

1600

3000

200

100

100

200

100

100

0

0

0

1

0

2

포인트
테이블
No.

위치
데이터

회전
속도

가속
시정수

감속
시정수

드웰
타임

보조
기능

1

2

7

‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥

1000

1000

500

2000

1600

3000

200

100

100

200

100

100

0

0

0

1

0

0

포인트테이블No.1의보조기능이1 또는3의경우는
아래그림의「●보조기능1 또는3」과같이포인트테이블에근거하여
연속위치결정운전을실시합니다.
포인트테이블No.1의보조기능이0 또는2의경우는
아래그림의「●보조기능0 또는2」와같이시동신호가필요합니다.

(2) 상대값지령방식 : 설정한위치데이터분현재값에서이동합니다. (포인트테이블데이터설정예)

내용항목 설정범위 단위

위치데이터

서보모터
회전속도

가속시정수

감속시정수

드웰타임

보조기능

0~999999

0~
허용회전속도

0~20000

0~20000

0~20000

0, 1

×10STMμm

r/min

ms

ms

ms

-

이동량을설정합니다. STM은데이터에대한배율입니다.

위치결정을실시할때의서보모터의지령회전속도를

설정합니다.

가속시정수를설정합니다.(주)

감속시정수를설정합니다.(주)

설정한드웰시간경과후에다음의포인트테이블을

운전합니다.

0：위치결정을실시하고정지(시동신호대기)합니다.

1：다음의포인트테이블을정지하지않고연속동작합니다.

포인트테이블No.1의보조기능이1의경우는
아래그림의「●보조기능1」과같이포인트테이블에근거하여
연속위치결정운전을실시합니다.
포인트테이블No.1의보조기능이0의경우는
아래그림의「●보조기능0」과같이시동신호가필요합니다.

주) S자가감속시정수는서보앰프의파라미터에서설정합니다.

● 보조 기능1 또는 3 ● 보조 기능0 또는 2

0 1000 2000 0 1000 2000

회전속도

위치 어드레스
시동 신호

회전속도

위치 어드레스
시동 신호

포인트 테이블
No.1

포인트 테이블
No.2

포인트 테이블
No.1

포인트 테이블
No.2

1000 2000

● 보조 기능1 ● 보조 기능0

0 1000 20000

회전속도

위치 어드레스
시동 신호

회전속도

위치 어드레스
시동 신호

포인트 테이블
No.1

포인트 테이블
No.2

포인트 테이블
No.1

포인트 테이블
No.2
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위치결정기능: 포인트테이블방식

내 용항 목

포인트테이블
No. 입력

지령인터페이스

조작사양

위치지령입력

시스템

포인트테이블방식

JOG운전

수동펄스발생기

도그식

카운터식

데이터세트식

스톱퍼식

원점무시
(서보ON 위치원점)

도그식후단기준

카운트식전단기준

도그크레이들식

자동
운전모드

수동
운전모드

원점복귀모드

지
령

방
식

운
전
모
드

●지령방식및운전모드

근접도그통과후의Z상펄스카운트에의해원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

DIO   (주1)

포인트테이블No.의지정에의한위치결정(7점)

포인트테이블로설정
1점의전송길이설정범위: ±1㎛~±999999×10STM㎛

부호부착절대값지령방식, 상대값지령방식

파라미터로설정한속도데이터에의거해외부입력으로수동운전을실시한다.

포인트테이블No. 입력
위치, 속도데이터에의거해1회의위치결정운전을실시한다.

수동펄스발생기에의해수동전송을실시한다.
지령펄스배율: ×1, ×10, ×100을파라미터로선택

근접도그접촉해일정량이동한후의최초의Z상펄스카운트에의해원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

도그없음으로원점복귀를실시합니다.
수동운전등으로임의의위치를원점으로설정가능, 원점어드레스설정가능

스트로크가장자리에눌러서원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점어드레스설정가능

서보ON(SON)을ON으로한위치를원점으로합니다.
원점어드레스설정가능

근접도그의후단을기준에원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

근접도그의전단을기준에원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

근접도그의전단을기준으로해, 최초의Z상펄스에의해원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

주) 1. 수동펄스발생기(MR-HDP01)를사용하면, 펄스열지령에도대응할수있습니다.
2. STM은데이터에대한배율입니다. 파라미터로변경할수있습니다.

(주2)
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CN3

CN1

L1
L2

NFB MC

P

C

CNP1 CNP1

CNP2

CN2
1

2

3

4

2

3

4

1

1

2RA2

M

EM1

U B

P5

LG

MR

MRR

SD

P5

LG

MR

MRR

SD

U

V

W

U

V

W

B1

B2

12

5

6
7

8
4
3

23
25

9

11

10

1
13
19
20
15
16
17
18

14
21

MBR

EM1
SON
MD0

DI0
DI1
DOG

ST1
ST2

ALM

RD

MEND

DICOM
2OPC

DOCOM
LZ
LZR
LA
LAR
LB
LBR

LG
OP
SD

タ 

R
A
1

R
A
2

R
A
3

R
A
4

USB케이블
MR-J3USBCBL3M

MR Configurator 
(셋-업 소프트웨어)
MRZJW3-SETUP221

시판 PC
+Windows

(주12)

플레이트

플레이트

24V

0V (주4)

내장
회생 저항기 (주3, 4)

(주4, 8)

(주5)

(주3)

(주2)

서보모터
HF-KN, KP시리즈

전자"
브레이크

엔

코

더

서보 ON(SON)신호,
전자 브레이크 인터록
(MBR) 신호 OFF로 차단해 
주십시오.

전자
브레이크용
전원 DC24V  

서보앰프
MR-JN-□A(1)

10m이하

2m이하

(주11)

제어 커몬
제어 커몬

엔코더 Z상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 Z상 펄스
(오픈 콜렉터)

엔코더 A상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 B상 펄스
(차동라인 드라이버)

인터페이스용 전원
DC24V(주4, 7, 8)

10m이하

10m이하

(주9)

(주13)
(주13)

강제정지
서보 ON

자동/수동 선택

정전 시동
역전 시동

포인트 테이블 No.선택 1
포인트 테이블 No.선택 2

근접도그

(주10)

(주6)

준비완료

이동완료

고장

전자 브레이크 인터록

주회로용 전원
단상 AC200

~230V
또는

단상  AC100~120V

제어회로용 전원 
DC24V

(주8)

회생옵션
(주1)

서킷 프로텍터

●접속예

주) 1. 외부에회생옵션을접속하는경우에는반드시서보앰프내장회생저항기의배선(P, C) 및저항기본체를서보앰프에서분리해주십시오.
2. 전자브레이크부착서보모터의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
3. 접지는서보앰프의보호어스(PE) 단자를중계하여제어반의보호어스(PE) 단자에서대지로연결하여주십시오.
4. DC24V 전원의0V와서보앰프의보호어스(PE) 단자는접속하지말아주십시오.
5. 2선식엔코더케이블을사용하는경우입니다. 4선식케이블을사용하는경우는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
6. 다이오드의방향을바르게해주십시오. 반대로접속하면서보앰프가고장나서신호가출력되지않게되어강제정지등의보호회로가작동불능이되는일이있습니다.
7. 전원은DC24V 10%(필요전류용량：0.2A)를준비해주십시오. 0.2A는전체입출력신호를사용했을경우의값입니다. 사용자께서사용하는입출력점수에따라전류용량을내릴수가있습니다.

자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
8. 외부DC24V 전원은강화절연전원을사용해주십시오. 또, 제어회로용과인터페이스용전원은별도전원으로하는것으로보다신뢰성을확보할수가있습니다.
전자브레이크전원은다른전원과공유하지않고반드시전용의것을준비해주십시오.

9. 강제정지(EM1) 신호(b접점)는반드시접속해주십시오. 접속하지않는경우에는운전할수없습니다.
10. 고장(ALM) 신호(b접점)는알람없음의정상시에DOCOM과도통합니다.
11. 실드(shield)선은확실히컨넥터내의플레이트(그랜드플레이트)에접속해주십시오.
12. 싱크배선의경우입니다. 소스배선도가능합니다. 단, CN1의23, 25핀에입력신호를할당했을경우는싱크배선으로해주십시오. 소스배선으로는사용할수없습니다. 

위치결정모드시의초기설정으로입력신호를할당할수있습니다. 자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
13. 파라미터를변경하는것으로수동펄스발생기를사용할수있습니다. 자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
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프로그램

위치결정기능: 프로그램방식

●커멘드일람 (주6)

SPN  
(주1)

STA (주1)

STB (주1)

STC (주1)

STD (주1)

MOV 

MOVA 

MOVI 

MOVIA 

SYNC 

OUTON 

OUTOF 

TRIP 

TRIPI 

ITP 

COUNT

FOR 

NEXT 

TIM 

ZRT 

TIMES 

STOP

서보모터
회전속도

가속 시정수

감속 시정수

가감속 시정수

S자 가감속 시정수

절대값
이동 지령

절대값
연속 이동 지령

절대값
통과점 지정

상대값
통과점 지정

인터럽트
위치결정

외부 펄스
카운터

스텝
반복 명령

드웰

원점 복귀

프로그램 
횟수 지령

프로그램 정지

상대값
이동 지령

상대값
연속 이동 지령

외부 신호
ON 대기

외부 신호
ON 출력

외부 신호
OFF 출력

SPN(설정값)

STA(설정값)

STB(설정값)

STC(설정값)

STD(설정값)

MOV(설정값)

MOVA(설정값)

MOVI(설정값)

MOVIA(설정값)

SYNC(설정값)

OUTON(설정값)

OUTOF(설정값)

TRIPI(설정값)

TRIP(설정값)

ITP(설정값)

COUNT(설정값)

FOR(설정값)

NEXT 

TIM(설정값)

ZRT 

TIMES(설정값)

STOP

r/min

ms

ms

ms

ms

－ 

－

－

pulse 

회

ms 

－

회

－

0 ~
허용 회전속도

0~20000 

0~20000 

0~20000 

0~100

-999999
~999999

-999999
~999999

-999999
~999999

-999999
~999999

-999999
~999999

-999999
~999999

-999999
~999999

0~999999

1

1

1

0, 1~10000 

0, 1~10000 

1~20000

커맨드

SYNC 동기 출력(SOUT) 출력 후, 프로그램 입력 1(PI1)이 ON이 될 때까지, 
다음의 스텝을 정지합니다. 

위치결정을 실시할 때 서보모터 지령 회전속도를 설정합니다.
설정값은 사용하는 서보모터의 허용 회전속도 이하로 해 주십시오.

가속 시정수를 설정합니다.
감속 시정수를 설정합니다.

가감속 시정수를 설정합니다.

S자 가감속 시정수를 설정합니다

[OUTON] 커멘드로 ON이 되어 있는 프로그램 출력 1(OUT1)을 
OFF로 합니다.

프로그램 출력 1(OUT1)을 ON으로 합니다.

설정한 값을 절대값으로서 이동합니다.

설정한 값을 절대값으로서 연속 이동합니다.
반드시 [MOV] 커멘드와 조합해 사용해 주십시오.

설정한 값을 상대값으로서 이동합니다.

설정한 값을 상대값으로서 연속 이동합니다.
반드시 [MOVI] 커멘드와 조합해 사용해 주십시오.

설정된 현재 위치를 통과하면, 다음의 스텝을 실행합니다.

[MOVI, MOVIA] 기동시부터 [TRIPI] 커멘드로 설정된 이동량분을 이동하면, 
다음의 스텝을 실행합니다.
반드시 [MOVI, MOVIA] 커멘드의 뒤에 기술해 주십시오.

인터럽트 신호에 의해 설정된 이동량이 되면 정지합니다.
[SYNC] 커멘드의 뒤에 조합해 사용해 주십시오.

펄스 카운터값이 [COUNT] 커멘드로 설정된 카운트값 보다 커지면 
다음의 스텝을 실행합니다.
[COUNT(0)]는 펄스 카운터를 제로 클리어 합니다.

[FOR(설정값)] 커멘드와 [NEXT] 커멘드로 삽입할 수 있었던 스텝을 
설정된 횟수만 반복해 운전을 실시합니다. [FOR(0)]는 무한 반복이 됩니다.

설정한 시간이 경과할 때까지, 다음의 스텝을 기다립니다.

수동 원점복귀를 실행합니다.

[TIMES(설정값)］커멘드를 프로그램의 선두에 두어, 
프로그램의 실행 횟수를 설정합니다. [TIMES(0)]는 무한 반복이 됩니다.

실행하고 있는 프로그램을 정지합니다.
반드시 맨 마지막 줄에 기술해 주십시오.

－

－

(주5)

(주5)

(주5)

(주5)

(주5)

(주5)

(주5)

명   칭 설   정 설정범위 단  위 내        용

(주3)

(주3)

(주3)

(주3)

(주3)

(주3)

(주3, 4)

주) 1. ［SPN］커멘드는［MOV, MOVA, MOVI, MOVIA］커멘드실행시에유효합니다.
2. ［STA, STB, STC, STD］커멘드는［MOV, MOVI］커멘드실행시에유효합니다.
3. ［SYNC, OUTON, OUTOF, TRIP, TRIPI, ITP, COUNT］커멘드는이동지령출력중도유효합니다.
4. 남은거리가설정값이하, 정지중, 감속중의경우는［ITP］커멘드를스킵해다음의스텝에진행됩니다.
5. STM는데이터에대한배율입니다. 파라미터로변경할수있습니다.
6. 각커멘드의내용에대해서는, 반드시「MR-JN-□A 기술자료집」을확인해주십시오.
7. 위치결정기능에대해서는MRZJW3-SETUP221의소프트웨어버전C5 이후에대응예정입니다.
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위치결정기능: 프로그램예

프로그램 내              용

(주1)

SPN(3000)

STA(200)

STB(300)

MOV(1000)

TIM(100)

MOV(2500)

STOP

서보모터 회전속도   3000(r/min)

가속 시정수   200(ms)

가속 시정수
(200ms)

가속 시정수
(20ms)

감속 시정수
(20ms)

감속 시정수   300(ms)

절대값 이동 지령   1000

드웰   100(ms)

드웰
(100ms)

절대값 이동 지령   2500

절대값 이동 지령
(2500

프로그램 정지

절대값 이동 지령
(1000

회
전
속
도

위치 어드레스 10000 2500

(주2)
가속 시정수
(200ms)(주2)

감속 시정수
(300ms)(주3)

감속 시정수
(300ms)(주3)

SPN(3000)

STC(20)

MOV(1000)

TIM(100)

FOR(3)

MOVI(100)

TIM(100)

NEXT 

STOP

서보모터 회전속도   3000(r/min)

가감속 시정수   20(ms)

절대값 이동 지령   1000

드웰   100(ms)

스텝 반복 명령 개시   3(회)

상대값 이동 지령   100

드웰   100(ms)

스텝 반복 명령 종료

프로그램 정지

0 1000 1100 13001200

①로 지정된 횟수만큼 ②, ③을 반복한다.

회전속도
(3000r/min)

회전속도
(3000r/min)

프로그램 내              용

회
전
속
도

위치 어드레스

회전속도
(3000r/min)

드웰 (100ms)

< 예1 >
서보모터회전속도, 가속시정수, 감속시정수는동일하고이동지령이다른2개의운전을실행합니다.

< 예2 >
［FOR(설정값)］커멘드와［NEXT］커멘드로삽입할수있었던스텝을설정된횟수만큼반복합니다.

주) 1. ①, ②, ③에설정된값은재차설정되지않는한유효합니다.
2. 설정값은사용하는서보모터의정지에서부터정격회전속도까지의도달시간이됩니다.
3. 설정값은사용하는서보모터의정격회전속도로부터정지할때까지의도달시간이됩니다.
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프로그램

위치결정기능: 프로그램방식

내 용항 목

프로그램

지령인터페이스

조작사양

위치지령입력

시스템

포인트테이블방식

JOG운전

수동펄스발생기

도그식

카운터식

데이터세트식

스톱퍼식

원점무시
(서보ON 위치원점)

도그식후단기준

카운트식전단기준

도그크레이들식

자동
운전모드

수동
운전모드

원점복귀모드

지
령

방
식

운
전
모
드

●지령방식및운전모드

근접도그통과후의Z상펄스카운트에의해원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

DIO   (주1)

프로그램언어(MR Configurator (셋업소프트웨어)로프로그램)
프로그램용량: 120스텝(8프로그램)

프로그램언어로설정
1점의전송길이설정범위: ±1㎛~±999999×10STM㎛

부호부착절대값지령방식, 상대값지령방식

파라미터로설정한속도데이터에의거해외부입력으로수동운전을실시한다.

프로그램언어의설정에의한다.

수동펄스발생기에의해수동전송을실시한다.
지령펄스배율: ×1, ×10, ×100을파라미터로선택

근접도그접촉해일정량이동한후의최초의Z상펄스카운트에의해원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

도그없음으로원점복귀를실시합니다.
수동운전등으로임의의위치를원점으로설정가능, 원점어드레스설정가능

스트로크가장자리에눌러서원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점어드레스설정가능

서보ON(SON)을ON으로한위치를원점으로합니다.
원점어드레스설정가능

근접도그의후단을기준에원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

근접도그의전단을기준에원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

근접도그의전단을기준으로해, 최초의Z상펄스에의해원점복귀를실시합니다.
원점복귀방향선택가능, 원점시프트량설정가능, 원점어드레스설정가능

도그상자동후퇴원점복귀, 스트로크자동후퇴기능

주) 1. 수동펄스발생기(MR-HDP01)를사용하면, 펄스열지령에도대응할수있습니다.
2. STM은데이터에대한배율입니다. 파라미터로변경할수있습니다.

(주2)
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CN3

10m이하

CN1

L1
L2

NFB MC

P

C

CNP1 CNP1

CNP2

CN2
1

2

3

4

2

3

4

1

1

2RA2

M

EM1

U

U

V

W

B1

B2

U

V

W

P5

LG

MR

MRR

SD

P5

LG

MR

MRR

SD

12

5
7

8
4

3

9

11

10

2

13
19
20
15
16
17
18

14
21

MBR

EM1
SON
MD0

DI0
ST2

ALM

RD

MEND

OPC
1DICOM

DOCOM
LZ
LZR
LA
LAR
LB
LBR

LG
OP
SD

10m이하

10m이하

2m이하

R
A
1

R
A
2

R
A
3

R
A
4

23

6ST1

25
DI1
DOG

주회로용 전원
단상 AC200

~230V
또는

단상  AC100~120V

제어회로용 전원 
DC24V

(주8)

회생옵션
(주1)

서킷 프로텍터

(주9)

(주13)
(주13)

강제정지
서보 ON

자동/수동 선택

정전 시동
역전 시동

프로그램 No.선택 1
프로그램 No.선택 2

근접도그

(주10)

(주11)

(주6)

(주12)

준비완료

이동완료

고장

전자 브레이크 인터록

제어 커몬
제어 커몬

엔코더 Z상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 Z상 펄스
(오픈 콜렉터)

엔코더 A상 펄스
(차동라인 드라이버)

엔코더 B상 펄스
(차동라인 드라이버)

인터페이스용 전원
DC24V(주4, 7, 8)

플레이트

플레이트

24V

0V (주4)

내장
회생 저항기 (주3, 4)

(주4, 8)

(주5)

(주3)

(주2)

서보모터
HF-KN, KP시리즈

전자"
브레이크

엔

코

더

서보 ON(SON)신호,
전자 브레이크 인터록
(MBR) 신호 OFF로 차단해 
주십시오.

전자
브레이크용
전원 DC24V  

USB케이블
MR-J3USBCBL3M

MR Configurator 
(셋-업 소프트웨어)
MRZJW3-SETUP221

시판 PC
+Windows

서보앰프
MR-JN-□A(1)

●접속예

주) 1. 외부에회생옵션을접속하는경우에는반드시서보앰프내장회생저항기의배선(P, C) 및저항기본체를서보앰프에서분리해주십시오.
2. 전자브레이크부착서보모터의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
3. 접지는서보앰프의보호어스(PE) 단자를중계하여제어반의보호어스(PE) 단자에서대지로연결하여주십시오.
4. DC24V 전원의0V와서보앰프의보호어스(PE) 단자는접속하지말아주십시오.
5. 2선식엔코더케이블을사용하는경우입니다. 4선식케이블을사용하는경우는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
6. 다이오드의방향을바르게해주십시오. 반대로접속하면서보앰프가고장나서신호가출력되지않게되어강제정지등의보호회로가작동불능이되는일이있습니다.
7. 전원은DC24V 10%(필요전류용량：0.2A)를준비해주십시오. 0.2A는전체입출력신호를사용했을경우의값입니다. 사용자께서사용하는입출력점수에따라전류용량을내릴수가있습니다.

자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
8. 외부DC24V 전원은강화절연전원을사용해주십시오. 또, 제어회로용과인터페이스용전원은별도전원으로하는것으로보다신뢰성을확보할수가있습니다.
전자브레이크전원은다른전원과공유하지않고반드시전용의것을준비해주십시오.

9. 강제정지(EM1) 신호(b접점)는반드시접속해주십시오. 접속하지않는경우에는운전할수없습니다.
10. 고장(ALM) 신호(b접점)는알람없음의정상시에DOCOM과도통합니다.
11. 실드(shield)선은확실히컨넥터내의플레이트(그랜드플레이트)에접속해주십시오.
12. 싱크배선의경우입니다. 소스배선도가능합니다. 단, CN1의23, 25핀에입력신호를할당했을경우는싱크배선으로해주십시오. 소스배선으로는사용할수없습니다. 

위치결정모드시의초기설정으로입력신호를할당할수있습니다. 자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
13. 파라미터를변경하는것으로수동펄스발생기를사용할수있습니다. 자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
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서보모터사양/ 토크특성

서보모터HF-KN시리즈사양

서보모터HF-KN시리즈 토크특성

1000 2000 3000 4000 4500
0

0.4

0.2

0.6

1000 2000 3000 4000 4500
0

3.0

1.5

4.5

1000 2000 3000 4000 4500
0

0.8

0.4

1.2

1000 2000 3000 4000 4500
0

1.4

0.7

2.1
●HF-KN053(B) (주1, 2, 3) ●HF-KN13(B) (주1, 2, 3) ●HF-KN23(B) (주1, 2, 3)

●HF-KN43(B) (주1, 3)

단시간 운전영역

연속 운전영역

단시간 운전영역

연속 운전영역

단시간 운전영역

연속 운전영역

단시간 운전영역

연속 운전영역

회전속도(r/min)

회전속도(r/min)

회전속도(r/min) 회전속도(r/min)

주) 1. 전원설비용량은전원임피던스에따라바뀝니다.
2. 회생브레이크빈도는모터단체(단품), 회생옵션없이정격회전속도에서감속정지하는경우의허용빈도를나타냅니다. 다만, 부하를추가했을경우, 표의값의것1/(m+1)이됩니다(m=부하관성모멘트/

모터관성모멘트). 또, 정격회전속도를넘는경우, 회생브레이크빈도는(운전속도/정격속도)의2승에반비례합니다. 운전회전속도가빈번하게바뀌는경우이거나, 상하이송과같이상시회생상태가되는
경우에는운전시의회생발열량(W)을요구하여허용회생전력(W)을초과하지않게해주십시오.
각시스템에따라최적인회생저항기가다르기때문에용량선정소프트웨어(MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다.)를사용하여최적인회생저항기를선정해주십시오.
회생저항기의허용회생전력에대해서는본카탈로그의「옵션●회생옵션」을참조해주십시오.
2-1.  정격회전속도에서감속정지하는경우에는실효토크가정격토크범위내이면회생빈도에제약은없습니다. 최대회전속도에서감속정지하는경우에는8배이하의부하관성모멘트더불어실효토크가

정격토크범위내이면회생빈도에제약은없습니다.
2-2.  정격회전속도에서감속정지하는경우에는실효토크가정격토크범위내이면회생빈도에제약은없습니다. 최대회전속도에서감속정지하는경우에는4배이하의부하관성모멘트더불어실효토크가

정격토크범위내이면회생빈도에제약은없습니다.
3. 서보모터의관성모멘트에대한부하관성모멘트의비율입니다. 부하관성모멘트비가기재값을초과하는경우에는상담해주십시오.
4. 축관통부는제외합니다.
5. 진동방향은오른쪽그림과같습니다. 수치는최대값을나타내는부분(통상반부하측브랫키)의값입니다. 
서보모터정지시에는베어링에프리팅(fretting)이발생하기쉬워지기때문에진동을허용값의반정도로억제해주십시오.

6. 상시오일미스트나유수가있는환경에서는표준사양의서보모터는사용할수없는경우가있습니다. 당사에문의해주십시오.

서보모터시리즈 HF-KN시리즈(저관성·소용량)

서 보 모 터 형 명

대 응 서 보 앰 프 형 명

전 원 설 비 용 량 (kVA) (주 1)

연속특성

최 대 토 크 (N· m)

정 격 회 전 속 도 (r/min)

최 대 회 전 속 도 (r/min)

순 시 허 용 회 전 속 도 (r/min)

최대 정격 토크시의 파워레이트 (kW/s)

정 격 전 류 (A)

최 대 전 류 (A)

회 생 브 레 이 크 빈 도 (회 /분 ) (주 2)

관성모멘트
(   )는B부착

권 장 부 하 관 성 모 멘 트 비 (주 3)

속 도 위 치 검 출 기

장 비 품

절 연 등 급

구 조

질 량 (kg)     (    )는 B 부 착

주 위 온 도

주 위 습 도

분 위 기

표 고

진 동 (주5)

환 경 (주6)

J(×10-4kg·m2)

정격 출력 용량 (W)

정 격 토 크 (N·m)

HF-KN053(B) HF-KN13(B) HF-KN23(B) HF-KN43(B)

MR-JN-10A(1) MR-JN-20A(1) MR-JN-40A

0.3

50

0.16

0.48

0.3

100

0.32

0.95

0.5

200

0.64

1.9

0.9

400

1.3

3.8

3000

4500

5175

4.87

0.9

2.7

(주2-1)

0.052 (0.054)

11.5

0.8

2.4

(주2-2)

0.088 (0.090)

16.9

1.4

4.2

470

0.24 (0.31)

38.6

2.7

8.1

261

0.42 (0.50)

0.4 (0.6) 0.5 (0.7) 1.0 (1.4) 1.4 (1.8)

15배이하 24배이하 22배이하

인크리멘털17비트엔코더(서보모터1회전당분해능: 131072p/rev)

- 

B종

전폐·자연냉각(보호방식IP65) (주4)

0~40℃(동결이없을것), 보존: -15~70℃(동결이없을것)

80%RH이하(결로가없을것), 보존: 90%RH이하(결로가없을것)

실내(직사광선이닿지않을것), 부식성가스·인화성가스·오일미스트·먼지가없는곳

해발1000m이하

X : 49m/s2 Y : 49m/s2

주) 1. : 단상AC230V의경우입니다.
2. : 단상AC200V의경우입니다.
3. : 단상AC200V의경우입니다.

다만, 상기(주1, 2)와다른곳만
기재하고있습니다.
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감속기부착서보모터HF-KP시리즈사양

감속기부착서보모터HF-KP시리즈 토크특성 (주1)

회전속도(r/min)

회전속도(r/min)

회전속도(r/min) 회전속도(r/min)
1000 2000 3000 4000 4500

0
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2.1

1000 2000 3000 4000 4500
0
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0.4

1.2
●HF-KP053(B) (주2, 3, 4) ●HF-KP13(B) (주2, 3, 4) ●HF-KP23(B) (주2, 3, 4)

●HF-KP43(B) (주2, 4)

단시간 운전영역

연속 운전영역

단시간 운전영역

연속 운전영역

단시간 운전영역

연속 운전영역

단시간 운전영역

연속 운전영역

주) 1. 전원설비용량은전원임피던스에따라바뀝니다.
2. 회생브레이크빈도는모터단체(단품), 회생옵션없이정격회전속도에서감속정지하는경우의허용빈도를나타냅니다. 다만, 부하를추가했을경우, 표의값의것1/(m+1)이됩니다(m=부하관성모멘트/

모터관성모멘트). 또, 정격회전속도를넘는경우, 회생브레이크빈도는(운전속도/정격속도)의2승에반비례합니다. 운전회전속도가빈번하게바뀌는경우이거나, 상하이송과같이상시회생상태가되는
경우에는운전시의회생발열량(W)을요구하여허용회생전력(W)을초과하지않게해주십시오.
각시스템에따라최적인회생저항기가다르기때문에용량선정소프트웨어(MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다.)를사용하여최적인회생저항기를선정해주십시오.
회생저항기의허용회생전력에대해서는본카탈로그의「옵션●회생옵션」을참조해주십시오.
2-1.  정격회전속도에서감속정지하는경우에는실효토크가정격토크범위내이면회생빈도에제약은없습니다. 최대회전속도에서감속정지하는경우에는8배이하의부하관성모멘트더불어실효토크가

정격토크범위내이면회생빈도에제약은없습니다.
2-2.  정격회전속도에서감속정지하는경우에는실효토크가정격토크범위내이면회생빈도에제약은없습니다. 최대회전속도에서감속정지하는경우에는4배이하의부하관성모멘트더불어실효토크가

정격토크범위내이면회생빈도에제약은없습니다.
3. 축관통부는제외합니다.
4. 진동방향은오른쪽그림과같습니다. 수치는최대값을나타내는부분(통상반부하측브랫키)의값입니다. 
서보모터정지시에는베어링에프리팅(fretting)이발생하기쉬워지기때문에진동을허용값의반정도로억제해주십시오.

5. 서보앰프MR-JN시리즈와조합했을경우입니다.
6. 상시오일미스트나유수가있는환경에서는표준사양의서보모터는사용할수없는경우가있습니다. 당사에문의해주십시오.
7. 서보모터단체(단품)의경우입니다.
8. 감속기입력축에서의값입니다.
9. 서보앰프MR-JN시리즈와조합했을경우에는인크리멘털17비트엔코더상당한성능이됩니다.

주) 1. 서보모터단품의경우입니다.
2. : 단상AC230V의경우입니다. 
3. : 단상AC200V의경우입니다.
4. : 단상AC200V의경우입니다.

다만, 상기(주1, 2)와다른곳만
기재하고있습니다.

서보모터시리즈 HF-KP시리즈(저관성·소용량)

서 보 모 터 형 명

대 응 서 보 앰 프 형 명

전 원 설 비 용 량 (kVA) (주 1)

연속특성

최 대 토 크 (N·m)  (주7)

정 격 회 전 속 도 (r/min)  (주 8)

최 대 회 전 속 도 (r/min)  (주 8)

순 시 허 용 회 전 속 도 (r/min)

최대정격토크시의파워레이트(kW/s)  (주8)

정 격 전 류 (A)

최 대 전 류 (A)

회생브레이크빈도 (회/분)  (주2, 5)

관성모멘트
(   )는B부착

권 장 부 하 관 성 모 멘 트 비

속 도 위 치 검 출 기

장 비 품

절 연 등 급

구 조

질 량 (kg)

주 위 온 도

주 위 습 도

분 위 기

표 고

진 동 (주4, 7)

환 경 (주6)

J(×10-4kg·m2)

정격 출력 용량 (W)

정격 토크(N·m) (주7)

HF-KP053(B)G□ HF-KP13(B)G□ HF-KP23(B)G□ HF-KP43(B)G□

MR-JN-10A(1) MR-JN-20A(1) MR-JN-40A

0.3

50

0.16

0.48

0.3

100

0.32

0.95

0.5

200

0.64

1.9

0.9

400

1.3

3.8

3000

4500   (주5)

본카탈로그의「감속기부착서보모터사양」을참조해주십시오.

본카탈로그의「감속기부착서보모터HF-KP시리즈외형치수도」를참조해주십시오.

4.87

0.9

2.7

(주2-1)

11.5

0.8

2.4

(주2-2)

16.9

1.4

4.2

474

38.6

2.7

8.1

276

본카탈로그의「감속기부착서보모터HF-KP시리즈외형치수도」를참조해주십시오.

본카탈로그의「감속기부착서보모터사양」을참조해주십시오.

앱솔루트·인크리멘털공용18비트엔코더(서보모터1회전당의분해능：262144p/rev)  (주9)

- 

B종

전폐·자연냉각(보호방식IP44) (주3)

0~40℃(동결이없을것), 보존: -15~70℃(동결이없을것)

80%RH이하(결로가없을것), 보존: 90%RH이하(결로가없을것)

실내(직사광선이닿지않을것), 부식성가스·인화성가스·오일미스트·먼지가없는곳

해발1000m이하

X : 49m/s2 Y : 49m/s2
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서보모터특수사양

감속기부착서보모터사양

전자브레이크사양 (주1)

HF-KP시리즈 (주2)
출 력(W)

50 
100 
200 
400 

1/5

○（9/44）

○（9/44）

○（19/96）

○（19/96）

1/12

○（49/576）

○（49/576）

○（25/288）

○（25/288）

1/20

○（25/484）

○（25/484）

○（253/5000）

○（253/5000）

●일반산업기계대응(G1)

<조합표> (주1)

주) 1. 표안○표는제작범위입니다. 설치방향은모든방향설치가능합니다.
2. (   )안의값은실감속비입니다.

HF-KP시리즈서보모터시리즈
감 속 기 효 율 (주 1)
취 부 방 법
윤 활
출 력 축 회 전 방 향
전 자 브 레 이 크 부 착
백 래 쉬

45~75%
플랜지취부

구리스윤활(봉입)
서보모터출력축과동일방향

제작가능
감속기출력축에서60분이하

50, 100W의경우：서보모터관성모멘트의5배이하
200, 400W의경우：서보모터관성모멘트의7배이하

4500r/min

허용부하관성모멘트비 (주2)
(서보모터축환산에서)

허 용 회 전 속 도
(감속기입력축에서)

<사양>

주) 1. 감속기효율은감속비에따라다릅니다. 또한, 감속기효율은출력토크, 회전속도, 온도등사용조건에의해변동합니다. 표안의수치는정격토크, 정격회전속도, 상온에있어서의대표값이며보증값이아닙니다.
2. 기재의범위를초과하는경우에는당사에문의해주십시오.

HF-KP시리즈
출 력(W)

50 
100 
200 
400 

1/5

○

○

○

○

HF-KP시리즈적용모터시리즈
감 속 기 효 율 (주 1)
취 부 방 법
윤 활
출 력 축 회 전 방 향
전 자 브 레 이 크 부 착
백 래 쉬

58~87% (주2)
플랜지취부

구리스윤활(봉입)
서보모터출력축과동일방향

제작가능
감속기출력축에서3분이하

50, 100W의경우: 서보모터관성모멘트의10배이하
200, 400W의경우: 서보모터관성모멘트의14배이하

4500r/min (주4)

허용부하관성모멘트비 (주3)
(서보모터축환산에서)

허 용 회 전 속 도
(감속기입력축에서)

1/11

○

○

○

○

1/21

○

○

○

○

1/33

○

○

○

○

1/45

○

○

○

○

<사양>

주) 1. 감속기효율은감속비에따라다릅니다. 또한, 감속기효율은출력토크, 회전속도, 온도등사용조건에의해변동합니다. 표안의수치는정격토크, 정격회전속도, 상온에있어서의대표값이며보증값이아닙니다.
2. HF-KP053의감속기효율은22~41%가됩니다.
3. 기재의범위를초과하는경우에는당사에문의해주십시오.
4. 서보앰프MR-JN시리즈와조합했을경우입니다.

●고정밀도대응플랜지취부플랜지출력형(G5)
●고정밀도대응플랜지취부축출력형(G7)

<조합표> (주)

주) 표안○표는제작범위입니다. 설치방향은모든방향설치가능합니다.

적용모터형명
형 식

정 격 전 압

브 레 이 크 정 마 찰 토 크 (N.m)

소 비 전 력 (W)at 20℃

(J) / 회

횟수(회)

(J) / Hr

1제동당제동량(J)

허 용 제 동 작 업 량

브 레 이 크 수 명
(주2)

스프링제동식안전브레이크 스프링제동식안전브레이크

DC24V
0   

%
-10

DC24V
0   

%
-10

0.32

6.3

5.6

56

20000

5.6

0.32

6.3

5.6

56

20000

5.6

1.3

7.9

22

220

20000

22

1.3

7.9

22

220

20000

22

0.32

6.3

5.6

56

20000

5.6

0.32

6.3

5.6

56

20000

5.6

1.3

7.9

22

220

20000

22

1.3

7.9

22

220

20000

22

HF-KN053B HF-KN13B HF-KN23B HF-KN43B HF-KN053BG□ HF-KN13BG□ HF-KN23BG□ HF-KN43BG□

주) 1. 전자브레이크는안전유지용입니다. 제동용도에는사용할수없습니다.
2. 브레이크갭(GAP)은조정할수없으므로, 제동에의해재조정이필요하게될때까지의기간을브레이크수명으로하고있습니다.



28

서
보
앰
프

서
보
모
터

옵
션

주
변
기
기

지
원

소
프
트
웨
어

외
형
치
수
도

구
성
기
기

일
람
표

간
단
도
입
가
이
드

주
의
사
항

축단특수사양

아래에기록된사양의축단특수품도주문에의해제작합니다.

<HF-KN시리즈>

〈HF-KP시리즈〉

주) 1. 고빈도로사용되는용도에는적용할수없습니다. 키의반동에기인하는축의파손등의요인이됩니다.
2. 키부착(한쪽편이뽀족한키)입니다.
3. 기재값이없는치수는고정밀도대응플랜지취부축출력형스트레이트축(G7)의외형치수도와동일합니다. 본카탈로그의「감속기부착서보모터HF-KP시리즈외형치수도●HF-KP□(B)G7」의

외형치수도를참조해주십시오.

주) 고빈도로사용되는용도에는적용할수없습니다. 키의반동에기인하는축의파손등의요인이됩니다.

HF-KN□K 200, 400

T S Q W QK QL U Y

5 14h6 30 27 5 20 3 3
M4나사
깊이15

W

U

T Y

ø
S

A

A

R

Q

QK QL

ø8h6

1

21.5

25

20.5

R

Q

QK

W

T

ø
S
h7

U

Y

서보모터 형명

서보모터 형명

HF-KP053G7K

HF-KP13G7K

HF-KP23G7K

HF-KP43G7K

감속비

용 량 (W)

변 화 치 수

변 화 치 수

단면A-A

S Q W QK U T

1/5 

1/11 

1/21 

1/33 

1/45 

1/5 

1/11 

1/21 

1/33 

1/45 

1/5 

1/11 

1/21 

1/33 

1/45 

1/5 

1/11 

1/21 

1/33 

1/45

16 28 5 25 3 5

25 42 8

8

5

8

12

36

36

36

70

25

4

4

4

5

7

3

3

5

5

7

7

8

Y

M4나사
깊이8

M6나사
깊이12

M4나사
깊이8

M4나사 깊이8

M6나사
깊이12

M6나사
깊이12

M10나사
깊이20

16 28

42

28

82

42

5 25

16

25

25

40

●D컷트(주) …50, 100W

●키(Key) 부착 (주)…200, 400W

●키(Key) 부착 (주1, 2, 3)

(치수단위: mm)

(치수단위: mm)

(치수단위: mm)

HF-KP□G1(일반산업기계대응감속기부착)의표준축형상은스트레이트축입니다, 키부착도대응가능합니다.
자세한내용에대해서는당사에문의해주십시오.
HF-KP□G7(고정밀도대응플랜지취부축출력형감속기부착)의표준축형상은스트레이트축입니다. 
다만, 키부착(HF-KP□G7K)도대응가능합니다. 형상에대해서는아래와같이참조해주십시오.



CNP1

CN3

CNP2

CN1

CN2

위치결정
유닛

조작반

서보앰프

서보모터

서보모터 서보모터

서보모터

MR Configurator
(셋-업 소프트웨어)
MRZJW3-SETUP221

(22)

(21)

⑪

⑮

⑬

⒔

⑭

⒕

④⑤③ ⑤

⑥

①

⒗

⒗

⒖

(23)

모터 전원 케이블

수동 펄스 발생기

모터 전자 브레이크 케이블

엔코더 케이블

⑫

⒃

②

모터 전원 케이블

모터 전자 브레이크 케이블

엔코더 케이블

CN2로

CN2로

CNP1로

CNP1로

모터 전원 케이블

모터 전원 케이블
전선 사이즈 0.75mm2(AWG19)

전선 사이즈 0.5mm2(AWG20)
전선 사이즈
0.75mm2(AWG19)

전선 사이즈
0.5mm2(AWG20)

사용자께서 중계 케이블을 
제작 바랍니다. 사용자께서 중계 케이블을 

제작 바랍니다.

사용자께서 중계 케이블을 
제작 바랍니다.

사용자께서 중계 케이블을 
제작 바랍니다.

사용자께서 케이블을 
제작 바랍니다.

모터 전자 브레이크 케이블
모터 전자 브레이크 케이블

엔코더 케이블

(주2)
(주2)

(주3)

(주1)

⑧

⑩

⑥

⑨
(주1)

(주3)

(주1)

⑦ ⑨

⑩

엔코더 케이블

엔코더 케이블

엔코더 케이블

(주1)

● 케이블 인출방향이 부하측인 경우 ● 케이블 인출방향이 반부하측인 경우

● 케이블 인출방향이 반부하측인 경우● 케이블 인출방향이 부하측인 경우

QD75D
QD75P

LD75D
LD75P

QD70D
QD70P

FX3UC

FX3G

FX3U

MR-HDP01

29

옵션

옵션

●케이블, 컨넥터일람

주) 1. 이케이블은고굴곡수명품이아니기때문에케이블을고정해사용해주십시오.
2. 10m를초과하는경우에는모터측의케이블MR-PWS2CBL03M-A1-L/-A2-L을사용하여중계해주십시오. 다만, 이케이블은고굴곡수명품이아니기때문에케이블을고정해사용해주십시오.

중계케이블의제작에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
3. 10m를초과하는경우에는모터측의케이블MR-BKS2CBL03M-A1-L/-A2-L을사용하여중계해주십시오. 다만, 이케이블은고굴곡수명품이아니기때문에케이블을고정해사용해주십시오.

중계케이블의제작에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.

<엔코더케이블길이10m 초과의경우>

<엔코더케이블길이10m 이하의경우>
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●케이블, 컨넥터일람표

품 명 형 명 내 용보호구조
(주2)

10m이하
(직결타입)

①

②

③

④

⑤

⑥

⑦

⑧

⑨

⑩

엔

코

더

용

10m초과
(중계타입)

10m초과
(중계타입)

엔코더측케이블
부하측인출

엔코더측케이블
반부하측인출

앰프측케이블

중계용컨넥터세트

엔코더케이블
부하측인출

MR-J3ENCBL□M-A1-H
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1, 4)
IP65

IP65

IP65

IP65

MR-J3ENCBL□M-A1-L
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1)
MR-J3ENCBL□M-A2-H
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1, 4)
MR-J3ENCBL□M-A2-L
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1)

MR-J3JCBL03M-A1-L
케이블길이
0.3m  (주1)

MR-J3JCBL03M-A2-L
케이블길이
0.3m  (주1)

MR-EKCBL□M-H
□: 케이블길이

20, 30, 40, 50m (주1, 4)

MR-EKCBL□M-L
□: 케이블길이

20, 30m (주1)

MR-J3JSCBL03M-A1-L
케이블길이
0.3m  (주1)

MR-J3JSCBL03M-A2-L
케이블길이
0.3m  (주1)

MR-J3ENSCBL□M-H
□: 케이블길이

2, 5, 10, 20, 30, 40, 50m
(주1, 4)

MR-J3ENSCBL□M-L
□: 케이블길이

2, 5, 10, 20, 30m (주1)

MR-J3SCNS

MR-ECNM

IP20

IP20

IP20

IP20

IP20

IP65
(주3)

IP65
(주3)

IP67

IP67

IP67

엔코더케이블
반부하측인출

엔코더측케이블
부하측인출

엔코더측케이블
반부하측인출

앰프측케이블

중계용컨넥터세트

엔코더용컨넥터
(타이코일렉트로닉스앰프)
1674320-1

엔코더용컨넥터
(타이코일렉트로닉스앰프)
1674320-1

엔코더용컨넥터
(타이코일렉트로닉스앰프)
1674320-1

엔코더용컨넥터(DDK)
<10m 이하의케이블인경우>
CM10-SP10S-M(D6) （스트레이트플러그）
CM10-＃22SC（C1）(D8)-100 （소켓콘택트）

<10m 초과의케이블인경우>
CM10-SP10S-M(D6)（스트레이트플러그）
CM10-＃22SC （C2）(D8)-100 （소켓콘택트）

엔코더용컨넥터(DDK)
CM10-SP10S-M(D6) （스트레이트플러그）
CM10-＃22SC（S1）(D8)-100 （소켓콘택트）
<적합케이블예>
전선사이즈: 0.5㎟(AWG20)이하
케이블마무리외경: ø6.0~9.0mm

⑤또는⑥과조합하여사용해주십시오.

③또는④와조합하여사용해주십시오.

⑨또는⑩과조합하여사용해주십시오.

⑦또는⑧과조합하여사용해주십시오.

⑦또는⑧과조합하여사용해주십시오.

③또는④와조합하여사용해주십시오.

앰프용컨넥터
36210-0100PL（리셉터클, 3M）
36310-3200-008 （셀키트, 3M）

또는
54599-1019 （컨넥터세트, Molex）

앰프용컨넥터
36210-0100PL（리셉터클, 3M）
36310-3200-008 （셀키트, 3M）

또는
54599-1019 （컨넥터세트, Molex）

앰프용컨넥터
36210-0100PL（리셉터클, 3M）
36310-3200-008 （셀키트, 3M）
또는 54599-1019 （컨넥터세트, Molex）

앰프용컨넥터
36210-0100PL（리셉터클, 3M）
36310-3200-008 （셀키트, 3M）

또는
54599-1019 （컨넥터세트, Molex）

앰프용컨넥터
36210-0100PL（리셉터클, 3M）
36310-3200-008 （셀키트, 3M）

또는
54599-1019 （컨넥터세트, Molex）

중계용컨넥터(타이코일렉트로닉스앰프)
1473226-1(링부착)(콘택트)
1-172169-9(하우징)
316454-1(케이블클램프)

중계용컨넥터(DDK)
CM10-CR10P-M(케이블리셉터클)

중계용컨넥터(타이코일렉트로닉스앰프)
1-172161-9(하우징)
170359-1(컨넥터핀)
MTI-0002(케이블클램프, 동아전기(일본))

중계용컨넥터(타이코일렉트로닉스앰프)
1-172161-9(하우징)
170359-1(컨넥터핀)
MTI-0002(케이블클램프, 동아전기(일본))

<적합케이블예>
전선사이즈: 0.3㎟(AWG22)
케이블마무리외경: ø8.2mm
압착공구(91529-1)가필요합니다.

주) 1. -H, -L은굴곡수명을나타냅니다. -H는고굴곡수명품, -L은표준품입니다.
2. 기재된보호구조는컨넥터부를감합시켰을때의방주·방수레벨을나타냅니다.
서보앰프·서보모터의보호구조가기재와다른경우에는전체의보호구조는낮은편에의존합니다.

3. 중계용컨넥터의보호구조는IP67입니다. 다만, 엔코더측케이블전체의보호구조는IP65입니다.
4. 초고굴곡수명품및특수길이(초고굴곡수명품에서대응)가필요한경우에는한국미쓰비시전기오토메이션(주)에문의해주십시오.
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옵션

품 명 형 명 내 용보호구조
(주2)

10m초과
(중계타입)

10m이하
(직결타입)

⑮

⒃

⒔

⒕

⒖

⒗

(21)

(22)

(23)

모
터
전
원
용
이
중
한
개
선
택

모
터
전
자
브
레
이
크
용
이
중
한
개
선
택

전자브레이크케이블
부하측인출

전자브레이크케이블
반부하측인출

전자브레이크측케이블
부하측인출

전자브레이크측케이블
반부하측인출

서보앰프전원용
컨넥터세트

MR-BKS1CBL□M-A1-H
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1, 3)

MR-BKS1CBL□M-A1-L
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1)

MR-BKS1CBL□M-A2-H
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1, 3)

MR-BKS1CBL□M-A2-L
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1)

MR-BKS2CBL03M-A1-L
케이블길이
0.3m  (주1)

MR-BKS2CBL03M-A2-L
케이블길이
0.3m  (주1)

(표준부속품: 삽입타입)

IP65

IP65

IP65

IP65

IP55

IP55

-

모터브레이크용컨넥터(일본항공전자공업)
JN4FT02SJ1-R(플러그)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)(소켓콘택트)

리드인출

모터브레이크용컨넥터(일본항공전자공업)
JN4FT02SJ2-R(플러그)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)(소켓콘택트)

리드인출

주) 1. -H, -L은굴곡수명을나타냅니다. -H는고굴곡수명품, -L은표준품입니다.
2. 기재된보호구조는컨넥터부를감합시켰을때의방주·방수레벨을나타냅니다.
서보앰프·서보모터의보호구조가기재와다른경우에는전체의보호구조는낮은편에의존합니다.

3. 초고굴곡수명품및특수길이(초고굴곡수명품에서대응)가필요한경우에는한국미쓰비시전기오토메이션(주)에문의해주십시오.

전원케이블
부하측인출

전원케이블
반부하측인출

전원측케이블
부하측인출

전원측케이블
반부하측인출

⑪

⑫

⑬

10m이하
(직결타입)

MR-PWS1CBL□M-A1-H
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1, 3)

MR-PWS1CBL□M-A1-L
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1)

MR-PWS1CBL□M-A2-H
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1, 3)

MR-PWS1CBL□M-A2-L
□: 케이블길이

2, 5, 10m  (주1)

IP65

IP65

IP65

IP65

IP55

IP55

모터전원용컨넥터(일본항공전자공업)
JN4FT04SJ1-R(플러그)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)(소켓콘택트)

리드인출

10m초과
(중계타입)

MR-PWS2CBL03M- A1-L
케이블길이
0.3m  (주1)

MR-PWS2CBL03M- A2-L
케이블길이
0.3m  (주1)

모터전원용컨넥터(일본항공전자공업)
JN4FT04SJ2-R(플러그)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)(소켓콘택트)

※실드케이블이아닙니다.

※실드케이블이아닙니다.

※실드케이블이아닙니다.

리드인출⑭

C
N
3
용

PC통신
케이블

USB 케이블
MR-J3USBCBL3M
케이블길이3m

-

-

앰프용컨넥터
mini-B 컨넥터(5핀)

PC용컨넥터
A컨넥터

FKC2.5/9-ST-5.08 (컨넥터)
(PHOENIX 또는상당품)

앰프CNP1용컨넥터

FKCT2.5/2-ST-5.08 (컨넥터)
(PHOENIX 또는상당품)

앰프CNP2용컨넥터

<적합케이블예> 
전선사이즈: 0.2㎟(AWG24)~ 2.5㎟(AWG12)
케이블마무리외경: ~ ø4mm

C
N
P
1,

C
N
P
2
용

C
N
1
용

CN1용컨넥터

중계단자대케이블

중계단자대

MR-J2CMP2

MR-TB26A

MR-TBNATBL□M
□: 케이블길이

0.5, 1m

-

-

앰프용컨넥터(3M 또는상당품)
10126-3000PE(컨넥터)
10326-52F0-008(셀키트)

중계단자대용컨넥터(3M 또는상당품)
10126-6000EL(컨넥터)
10326-3210-000(셀키트)

앰프용컨넥터(3M 또는상당품)
10126-6000EL(컨넥터)
10326-3210-000(셀키트)

※실드케이블이아닙니다.

옵션

●케이블, 컨넥터일람표
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소개품

●엔코더용컨넥터

모터엔코더용
컨넥터

앰프CN2용컨넥터
(주1)

1674320-1

54599-1019(컨넥터세트) (Gray:회색)

54599-1016(컨넥터세트) (Black:검정)

IP65

-

보호구조
(주2)

형 명품 명 내 용 적합케이블예

메이커명: 일본Molex(주)

메이커명: 타이코일렉트로닉스앰프(주) 전선사이즈: 0.14㎟(AWG26)~ 0.3㎟(AWG22)
케이블마무리외경: ø7.1±0.3mm
압착공구: 1596970-1(그랜드클립용),

1596847-1(리셉터클콘택트용)이필요합니다.

●모터전원용컨넥터

모터전원용컨넥터
JN4FT04SJ1-R(플러그)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)
(소켓콘택트)

IP65

보호구조
(주2)

형 명품 명 내 용 적합케이블예

메이커명: 일본항공전자공업(주)

전선사이즈: 0.75㎟(AWG19)
케이블마무리외경: ø6.2±0.3mm

불소수지전선(쿠라베(일본) 제품비닐자켓케이블
FV4C〈UL Style 2103〉(SP3866W-X) 상당)

압착공구(CT160-3-TMH5B)가필요합니다.

●모터전자브레이크용컨넥터

모터전자브레이크용
컨넥터

JN4FT02SJ1-R(플러그)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)
(소켓콘택트)

IP65

보호구조
(주2)

형 명품 명 내 용 적합케이블예

메이커명: 일본항공전자공업(주)

전선사이즈: 0.5㎟(AWG20)
케이블마무리외경: ø4.5±0.3mm

불소수지전선(쿠라베(일본) 제품비닐자켓케이블
FV2C〈UL Style 2103〉(SP3866U-X) 상당)

압착공구(CT160-3-TMH5B)가필요합니다.

사용자에의한준비가필요합니다. 아래에나타내는메이커의전화번호는2010년5월기준입니다.
기재된컨넥터를사용해케이블을제작하는경우, 결선방법, 조립순서에대해서는각컨넥터메이커의매뉴얼을참조해
주십시오.

주) 1. 앰프CN2용컨넥터에대해서는스미토모3M(주)(Tel：052-322-9652(일본)) 제품도대응가능합니다. 
형명：36210-0100PL(리셉터클), 36310-3200-008(셀키트)

2. 기재된보호구조는컨넥터부를감합시켰을때의방주·방수레벨을나타냅니다.
서보앰프·서보모터의보호구조가기재와다른경우에는전체의보호구조는낮은편에의존합니다.
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옵션

옵션

서보앰프
형명

내장회생저항기의
허용회생전력

(W)
MR-RB032

[40Ω]
MR-RB12
[40Ω]

회생옵션의허용회생전력(W)

MR-JN-10A(1)

MR-JN-20A(1)

MR-JN-40A

-

10

10

30

30

30

-

100

100

외형치수도 접속도(치수단위: mm)

형    명
변화 치수

MR-RB032

MR-RB12

LA

30

40

LB

119

169

LC

99

149

LD

1.6

2

질량

0.5

1.1

서보앰프

내장
회생 저항기

5m이하

(주2)(주1)

(주3)

회생옵션

P P

C

G３

G4

C

취부 나사 사이즈：M5

TE1
< 단자 배열 >

P

C

G3

G4

적합 전선 사이즈 :

TE1

ø6취부홀
LA

15

LC
LD

14
4

12

15
6

16
8

66

5

LB

●MR-RB032, MR-RB12

외형치수도 (치수단위: mm)

23
.6

141

141

26
.6

26
27

55

57

정격

사용 가능 전선
(단자대측)

제작 공구

전선 피복 길이

연선

단선

전선 피복 외경

ø0.32~1.2mm

ø3.4mm이하의 전선

30V/0.5A

5~6mm

0.08mm2（AWG28）~

1.5mm2（AWG14）

사양

210-619(Wago Japan 제품) 상당
210-119SB(Wago Japan 제품) 상당

외형치수도 (치수단위: mm) 설치면 (치수단위: mm)

등배

8.89 7.6

M3×6이외 설치 불가

3-M4 스터드 L10
P.C.D72등배

팩킹 t2.0 패털 컷트
3-ø4.8

●회생옵션

주) 표안의전력의수치는저항기에의한회생전력이며정격전력이아닙니다.

※회생옵션배선상의주의
1. 회생옵션은주위온도에대해100℃이상의상승이있습니다. 방열, 설치위치및사용전선등은

충분히고려해배치해주십시오. 배선에사용하는전선은난연전선을사용하던지, 난연처리를
실행하여회생옵션본체에접촉하지않게해주십시오.

2. 서보앰프와의접속은반드시트위스트선을사용하여전선의길이는5m이하로배선해주십시오.
3. 서멀센서의배선에는반드시트위스트선을사용하여유도노이즈에의해오작동하지않게해

주십시오.

주) 1. 이상과열했을때에전자접촉기(MC)를끊어주는시퀀스를구성해주십시오.
2. G3, G4단자는서멀센서입니다. 회생옵션이이상과열이되면G3-G4간이개방이됩니다.
3. 회생옵션을사용하는경우에는반드시서보앰프내장회생저항기의배선(P, C) 및저항기본체를서보앰프에서분리해주십시오.

●중계단자대(MR-TB26A)
각신호를컨넥터에접속하지않고중계단자대로받을수가있습니다.

●수동펄스발생기(MR-HDP01) : 포인트테이블방식, 프로그램운전방식

주) 상기(   )내의치수값은DIN35mm 레일설치시의치수값입니다.
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주변기기

서보앰프형명 노휴즈차단기
전자접촉기

(주4) L1, L2,       (주1) 24V, 0V U, V, W, P, C  (주1) B1, B2
전선사이즈(㎟)

MR-JN-10A

MR-JN-20A
MR-JN-10A1

MR-JN-40A
MR-JN-20A1

30A프레임5A

30A프레임10A

30A프레임15A

S-N10 2
(AWG14)

1.25
(AWG16)

1.25
(AWG16)
(주2)

1.25
(AWG16)
(주3)

2
(AWG14)

외형치수도 접속도(치수단위: mm)

서보앰프

전
원

MC

FR-BIF

L1

L2

NFB

적백 청 녹

29

29 7

44

58

ø5홀

누설전류 : 4mA

약
 3
00

42

4

외형치수도 접속도(치수단위: mm)

(110)

(2
2.
5)

11
.2
5±

0.
5

95±0.5

(65)

(6
5)

4.
5

2-ø5

ø
33

NFB

라인 노이즈
필터

서보앰프

L1

L2

전
원 

MC

L1

L2

●전선, 노휴즈차단기, 전자접촉기(선정예)
600V 비닐절연전선(IV전선)을사용하여배선길이30m를기준으로했을경우의선정예를아래와같이나타냅니다. 
내열성이높은600V 2종비닐절연전선(HIV 전선) 등을사용하면전선사이즈를작게할수있는경우가있습니다. 
HIV 전선을사용하는경우의선정예에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.

주) 1. 역률개선리액터및회생옵션의배선은5m이하로해주십시오.
2. 모터전원용컨넥터로의접속은불소수지전선(0.75mm2(AWG19))을사용해주십시오. 케이블배선의자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
3. 모터전자브레이크용컨넥터로의접속은불소수지전선(0.5mm2(AWG20))을사용해주십시오. 케이블배선의자세한내용에대해서는「MR-JN-□A 기술자료집」을참조해주십시오.
4. 작동지연시간(조작코일에전류가흐르고나서, 접점이닫힐때까지의시간)이80ms 이하의전자접촉기를사용해주십시오.

●라디오노이즈필터(FR-BIF)
서보앰프의전원측에서복사하는노이즈를억제하는효과가있어, 특히10MHz 이하의라디오주파수대역에유효합니다.
입력측전용입니다.

●라인노이즈필터(FR-BSF01)
서보앰프의전원측혹은출력측에서복사하는라디오노이즈를억제하는효과가있어고주파의누설전류(영상전류)의억제에도
유효합니다. 특히0.5~5MHz의대역에대해서효과가있습니다.

서보앰프의출력측에는접속할수없습니다.
배선은최대한짧게해주십시오. 또한반드시접지해주십시오.
배선에사용하지않는전선에반드시절연처리를실행해주십시오.

●데이터라인필터
펄스열지령유닛등의펄스출력케이블, 엔코더케이블에데이터
라인필터를마련하는것으로노이즈의침입을방지하는효과가
있습니다.
(예) 데이터라인필터：ESD-SR-250(NEC 도킨제품…Tel (03)3515-9286(일본))

ZCAT3035-1330(TDK제품…Tel (03)3278-5111(일본))

●서지킬러
서보앰프주변의AC릴레이, AC밸브에는서지킬러를, DC릴레이,
DC밸브등에는다이오드를설치해주십시오.
(예) 서지킬러：972A-2003 504 11(정격AC200V 마츠오전기제품…Tel (03)3295-8800(일본))

다이오드：릴레이의구동전압·전류에대해서내압4배이상, 전류2배이상의것.

주) 본페이지에기재된일본메이커전화번호는2010년5월기준입니다.

라인노이즈필터는서보앰프의주회로전원(L1, L2)과서보모터
동력(U, V, W)의전선에사용합니다.
단상의전선은모두같은방향으로같은횟수를라인노이즈
필터에관통시켜주십시오.
주회로전원선에사용하는경우, 관통횟수는많을수록효과가
있습니다, 통상의관통횟수는4회입니다. 서보모터동력선에
사용하는경우, 관통횟수는4회이하로해주십시오. 이경우,
어스선은필터를관통시키지말아주십시오. 관통시키면필터
효과가감소합니다.
오른쪽그림을참고로전선을라인노이즈필터에휘감아필요로
하는관통횟수가되도록해주십시오. 전선이굵어서감을수가
없는경우, 2개이상의라인노이즈필터를사용하여관통횟수의
합계가필요횟수가되도록해주십시오.
라인노이즈필터는할수있는한서보앰프의근처에배치해
주십시오. 노이즈저감효과가향상됩니다.
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주변기기

주변기기

●EMC 필터
서보앰프의전원용EMC 지령대응필터로서아래의제품을추천하고있습니다.

형 명 적용서보앰프

HF3010A-UN

MR-JN-10A(1)
MR-JN-20A(1)
MR-JN-40A

●역률개선AC 리액터(FR-HAL)
서보앰프의역률을개선하여전원용량을작게할수있습니다.
고조파억제대책가이드라인에근거하여본역률개선리액터를설치해주십시오.

형 명 적용서보앰프

FR-HAL-0.75K

FR-HAL-1.5K

MR-JN-10A(1)
MR-JN-20A
MR-JN-40A
MR-JN-20A1

주) 1. (일본) 雙信전기제품(Tel 03-5730-8001(일본))입니다. 메이커전화번호는2010년5월기준입니다.
2. 본EMC 필터를사용하는경우, 별도서지프로텍터가필요합니다. 「EMC 설치가이드라인」을참조해주십시오.

외형치수도 접속도(치수단위: mm)

형    명

HF3010A-UN

질량(kg)

3

누설전류(mA)

5

IN 
(입력측) (출력측)

OUT 

EMC필터

NFB

3

2

1

6

E

5

4

MC

서보앰프
OUTIN

전원
단상 AC
200~230V

L1

L2

●HF3010A-UN  （주1, 2)

외형치수도 접속도(치수단위: mm)

전원
단상 AC
200~230V L2

L1

NFB MC FR-HAL

T

S

R

Z

Y

X

형    명

FR-HAL-0.75K 

FR-HAL-1.5K

질량(kg)

0.8 

1.1

W 단자 사이즈

M4

W1 H D (주2) D1 D2 d

104 84 99
74 

77

56 

61

44 

50
M5

4-d용 취부홀
(앞 우측,

     피막 제거)(주1)

0
D
2

단자 배열

H

MAX　D

D1

W1

MAX  W

서보앰프

주) 1. 접지배선하는경우에사용해주십시오.
2. Max 치수입니다. (입출력선의굴곡에의해치수가변화합니다.)
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서보지원소프트웨어

항 목 내 용
모니터

알람

진단

파라미터

테스트운전

위치결정데이터 (주2)

프로젝트

기타

일괄표시, 입출력I/F표시, 고속표시, 그래프표시

알람표시, 알람이력, 알람발생시데이터표시

회전하지않는이유표시, 시스템정보표시, 튜닝데이터표시, 축명칭설정

파라미터설정, 튜닝, 변경리스트표시, 상세정보표시

JOG 운전, 위치결정운전, 모터없음운전, DO강제출력, 간단한언어에의한프로그램운전, 1스텝전송

포인트테이블, 프로그램

프로젝트의작성·읽기·보존, 각데이터의읽기·보존·인쇄

헬프표시

주) 1. MELSERVO-JN시리즈에는MRZJW3-SETUP221의소프트웨어버전C3 이후에대응하고있습니다.
2. 소프트웨어버전C5 이후에대응예정입니다.

●사양

주) 1. Pentium은Intel Corporation의등록상표입니다. Windows 및Windows Vista는미국Microsoft Corporation의미국및그외의나라에있어서의등록상표입니다.
2. 사용하는PC에따라본소프트웨어가정상적으로동작하지않는경우가있습니다.
3. 64비트판Windows䠶 XP 및64비트판Windows Vista䠶는미(未)대응입니다.

기계구성요소의종류

결과출력

관성모멘트계산기능

항목

인쇄

데이터보존

항 목 내 용

볼스크류수평, 볼스크류수직, 랙＆피니언, 롤피드, 회전테이블, 대차, 승강기, 컨베이어, 그외(관성직접입력)

선정서보앰프형명, 선정서보모터형명, 선정회생저항기형명, 부하관성모멘트, 부하관성모멘트비, 피크토크, 피크토크비, 실효토크, 실효토크비, 
회생전력, 회생전력비

입력제원, 운전패턴, 계산과정, 선정과정의전송속도(또는모터회전속도)와토크의그래프, 설정결과를인쇄

입력제원, 운전패턴, 선정결과에파일명을붙여서하드디스크또는메모리등에보관

원통, 심지차이각주, 변속, 직선운동, 도르래, 원추, 원추대

<대응PC>
용량선정소프트웨어및MR Configurator(셋-업소프트웨어)를사용하는경우에는
아래와같은동작조건에대응하는IBM PC/AT호환기를사용해주십시오.

●동작조건

P
C

OS

Windows䠶 98, Windows䠶 Me, Windows䠶 2000 Professional, Windows䠶 XP Professional,
Windows䠶 XP Home Edition, Windows Vista䠶 Home Basic, Windows Vista䠶 Home Premium,
Windows Vista䠶 Business, Windows Vista䠶 Ultimate, Windows Vista䠶 Enterprise
동작하는IBM PC/AT호환기

프로세서

메모리

하드디스크빈용량
통신인터페이스
브라우저

디스플레이

키보드
마우스
프린터

통신케이블

기 기 MR Configurator(셋-업소프트웨어)
MRZJW3-SETUP221

용량선정소프트웨어
MRZJW3-MOTSZ111

Pentium䠶 133MHz 이상 (Windows䠶 98, Windows䠶 2000 Professional)
Pentium䠶 150MHz 이상 (Windows䠶Me)
Pentium䠶 300MHz 이상 (Windows䠶 XP Professional, Windows䠶 XP Home Edition)
1GHz 이상의32비트(x86) (Windows Vista䠶 Home Basic, Windows Vista䠶 Home Premium,

Windows Vista䠶 Business, Windows Vista䠶 Ultimate, Windows Vista䠶 Enterprise
24MB 이상 (Windows䠶 98)
32MB 이상 (Windows䠶Me, Windows䠶 2000 Professional)
128MB 이상 (Windows䠶 XP ProfessionaI, Windows䠶 XP Home Edition)
512MB 이상 (Windows Vista䠶 Home Basic)
1GB 이상 (Windows Vista䠶 Home Premium, Windows Vista䠶 Business,

Windows Vista䠶 Ultimate, Windows Vista䠶 Enterprise)
40MB 이상

USB포트를사용

MR-J3USBCBL3M

130MB 이상
-

불필요

Internet Explorer4.0 이상
해상도1024×768 이상,

High Color(16비트) 표시가가능한것.
해상도800×600 이상,

High Color(16비트) 표시가가능한것.
상기PC에접속가능한것.
상기PC에접속가능한것.
상기PC에접속가능한것.

주) MELSERVO-JN시리즈에는MRZJW3-MOTSZ111의소프트웨어버전C2 이후에대응예정입니다.
다만, MR-JN-□A1에대해서는소프트웨어버전C4 이후에대응예정입니다.

주
1,
2,
3

(
)

●사양

〈MR Configurator(셋-업소프트웨어)〉MRZJW3-SETUP221(주1)

〈용량선정소프트웨어〉MRZJW3-MOTSZ111(주)

MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다.
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외형치수도

서보앰프MR-JN-□A 외형치수도

5

5.5

6

12
0

13
0

135(80)

C

0V

24V

L1

L2

U

V

W

P

< 단자 배열 >

CNP1

CN3

CNP2

< 취부 나사 사이즈 >
M5

< 단자 배열 >

< 취부 나사 사이즈 >
M5

CNP1

CNP2

CN1

CN2

AUTO

MODE SET

CN
1

CN
2

CN3

40
2-ø6취부홀

회생 저항기(케이블)는 MR-JN-20A(1)의 경우입니다.

24V

0V

CN
P1

CNP2

135(80)

6

6

5
12

0

13
0 C

0V

24V

L1

L2

U

V

W

PCNP1

CNP2

CN3

CNP1

CNP2

CN1

CN2

CN
1

CN
2

CN3

AUTO

MODE SET

24V

0V

502-ø6취부홀

CN
P1

CNP2

●MR-JN-10A, MR-JN-20A, MR-JN-10A1, MR-JN-20A1

●MR-JN-40A

(치수단위: mm)

(치수단위: mm)

주) 서보앰프외형CAD 데이터는MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다. FA랜드ID등록(무료)이필요합니다.



38

서
보
앰
프

서
보
모
터

옵
션

주
변
기
기

지
원

소
프
트
웨
어

외
형
치
수
도

구
성
기
기

일
람
표

간
단
도
입
가
이
드

주
의
사
항

서보모터HF-KN시리즈외형치수도

4

1
2

3

2

1

전원용 컨넥터 핀 배열

브레이크용
컨넥터 핀 배열

어스1
핀 번호 신호명

핀 번호 신호명

2
3
4

U
V
W

B11
2 B2

형     명
변화 치수

L KL

72 
(108.9)

87 
(123.9)

(주3)

25.4HF-KN053(B)

40.4HF-KN13(B)

□40

37
.1

6.4

27.5

ø46

25
2.5

27.4

4.9
9.9

11.7

ø
8h

6

ø
30

h7

11.7 13.913.7

21.5

19.2

10.1

21.5 KL

11.711.7 9.9

21.5

5

58.8 18.4

 

58.8

18.4

36

20.720.5
20

.7
21

L

38
.8

(주
3)

(주
3)

(주3)
(주3)

(주3)

(주3)
(주3)

(주3) (주3)

(주3)

< 케이블 인출 방향이 반 부하측인 경우 >

< 케이블 인출 방향이 반 부하측인 경우 >

엔코더용
컨넥터

엔코더용
컨넥터

엔코더용 컨넥터

브레이크용 컨넥터

브레이크용 컨넥터

전원용 컨넥터

브레이크용 컨넥터

전원용 컨넥터

전원용
컨넥터

(주3) (주3)
(주3)

엔코더용 컨넥터

브레이크용 컨넥터

전원용 컨넥터

2-ø4.5 취부홀
육각홀 부착 볼트를 
사용해 주십시오.

4-ø5.8 취부홀
육각홀 부착 볼트를 
사용해 주십시오.

2
1

L KL

88.2 
(116.8)

110.2 
(138.8)

1
2
3
4

U
V
W

B11
2 B2

4

1
2

3

2

1

40HF-KN23(B)

62HF-KN43(B)

21.5

L 30
7 3

KL11.711.8

10.1 19.2

9.5

ø
50

h7

ø
14

h6

□60

ø70

47
.1

27.8

13.9 5.9

28.4

13.7 10

9.5
11.8 11.7

21.5

 

57.8

57.8

18.3

47
.1

46

전원용 컨넥터 핀 배열

브레이크용
컨넥터 핀 배열

어스
핀 번호 신호명

핀 번호 신호명

형     명
변화 치수

(주3)

● HF-KN053(B), HF-KN13(B)

●HF-KN23(B), HF-KN43(B)

(치수단위: mm)

(치수단위: mm)

주) 1. 부하와의결합에는마찰이음새(슈판링등)를사용해주십시오.
2. (   )안의값은전자브레이크부착의경우입니다.
3. 전자브레이크부착의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
4. 공차없는치수에대해서는일반공차가됩니다.
5. 서보모터외형CAD 데이터는MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다. FA랜드ID등록(무료)이필요합니다.
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외형치수도

감속기부착서보모터HF-KP시리즈외형치수도

형     명
관성 모멘트 J 질량변화 치수

(치수 단위 : mm)

1/5 

1/12 

1/20 

1/5 

1/12 

1/20 

1/5 

1/12 

1/20 

1/5 

1/12 

1/20

0.089 (0.091) 

0.111 (0.113) 

0.093 (0.095) 

0.125 (0.127) 

0.147 (0.149) 

0.129 (0.131) 

0.400 (0.470) 

0.450 (0.520) 

0.420 (0.490) 

0.570 (0.650) 

0.620 (0.700) 

0.930 (1.01)

LGKL Q M KALC LPLTLKLA KBRLLD LE S LH

75

100

115

60h7

82h7

95h7

65

90

100

50

73

86

16h6

25h6

32h6

6.5 

8

10

8

69

87

85

103

92.8

112.8

114.7

134.7

138.2

34.5

38

39

25

35

50

60.5

74

90

7 36
37.1 
(38.8)

47.1 
(47.1)

11.7 (58.3)

(57.8)

1.4  
(1.7)

1.8  
(2.1)

1.6  
(1.9)

2.0  
(2.3)

3.3 
(3.9)

3.9  
(4.5)

4.5  
(5.0)

5.6  
(6.1)

3.9  
(4.4)

152 
(191.5)

L

128.9 
(170)

144.9 
(186)

150.1 
(189.6)

126.9 
(168)

110.9 
(152)

130.1 
(169.6)

175.5 
(215)

172 
(211.5)

감속비
(실감속비)

<9/44>

<49/576>

<25/484>

<9/44>

<49/576>

<25/484>

<19/96>

<25/288>

<253/5000>

<19/96>

<25/288>

<253/5000>

HF-KP053(B)G1 

HF-KP13(B)G1 

HF-KP23(B)G1 

HF-KP43(B)G1

11.846910

1

3
2

4

1

2

LP

전원용 컨넥터 핀 배열
브레이크용 컨넥터 핀 배열 (주3)

LT

LT

LG

ø
LE

□LDLH

4-øM

øLA

Q

ø
S

ø
LC

L
LK

LR

엔코더용 컨넥터
브레이크용 컨넥터 전원용 컨넥터

LP

K
A

K
B

KL
(주3)

(주3)

(주6)

(주3)

1
2
3
4

U
V
W

B11
2 B2

회전 방향
역전 지령시

정전 지령시

어스
핀 번호 신호명핀 번호 신호명

(주3)

(주3)

< 케이블 인출 방향이 반 부하측인 경우 >

엔코더용 컨넥터

브레이크용 컨넥터

전원용 컨넥터

●HF-KP□(B)G1

<일반산업기계대응감속기부착>

주) 1. 부하와의결합에는마찰이음새(슈판링등)를사용해주십시오.
2. (   )안의값은전자브레이크부착의경우입니다.
3. 전자브레이크부착의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
4. 표안의관성모멘트값은모터＋감속기(＋전자브레이크)의모터축환산값입니다.
5. 공차없는치수에대해서는일반공차가됩니다. 감속기의바깥테두리는주물등의소재치수가되어있으므로, 표기에대해1~3mm정도크게될경우가있습니다. 

기계측의설계시에는여유를갖도록배려해주십시오.
6. 전원케이블부하측인출의경우, 케이블이감속기부분에방해될수있으므로주의해주십시오.
7. 서보모터외형CAD 데이터는MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다. FA랜드ID등록(무료)이필요합니다.

아래도면은개략도이기때문에형상이나설치나사가실제와다를수있습니다. 
자세한내용은아래표또는『서보모터기술자료집(제2집)』을참조해주십시오.
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46

1/5 

1/11 

1/21 

1/33 

1/45 

1/5 

1/11 

1/21 

1/33 

1/45 

1/5 

1/11 

1/21 

1/33 

1/45 

1/5 

1/11 

1/21 

1/33 

1/45

0.120 (0.122) 

0.112 (0.114) 

0.103 (0.105) 

0.097 (0.099) 

0.097 (0.099) 

0.156 (0.158) 

0.148 (0.150) 

0.139 (0.141) 

0.150 (0.152) 

0.149 (0.151) 

0.441 (0.511)

0.443 (0.513)

0.738 (0.808) 

0.692 (0.762) 

0.691 (0.761) 

0.621 (0.701)

0.996 (1.08) 

0.918 (0.998) 

0.970 (1.05) 

0.964 (1.04)

HF-KP053(B)G5
(주5)

(주5)

(주5)

HF-KP13(B)G5

HF-KP23(B)G5

HF-KP43(B)G5

36 37.1 
(38.8)

11.7

LM MRKL LKLBLA LPLTKBHLL PTLC KANLD LE LF LG

70

105

105

105

70

135181.5 
(221)

148.9 
(190)

147.6 
(187.1)

169.5 
(209)

162.5  
(202)

140.6 
(180.1)

30

45

45

45

30

30

60

56h7

85h7

85h7

85h7

56h7

56h7

115h7

60 

90

90

90

60

60

120

40

59

59

59

40

40

84

14H7

24H7

24H7

24H7

14H7

14H7

32H7

21

27

21

27

21

27

35

3

8

3

8

8

3

13

8

10

10

8

10

8

13

56

56.5

61

56

61

56

70

M4

M6

M6

M4

M6

M4

M8

7 

10

10

7

10

7

12

5.5

9

9

5.5

9

5.5

11

107

110.3

132.2

125.2

103.3

144.2

(58.3)

1.1 
(1.4)

1.2 
(1.5)

1.3 
(1.6)

2.3 
(2.9)

130.4 
(171.5)

146.4 
(187.5)

1.4 
(1.7)

1.8 
(2.4)

1.9 
(2.5)

3.4 
(4.1)

70

4.0 
(4.6)

6.1 
(6.7)

(57.8)
47.1 
(47.1)

2.6 
(2.9)

104.5

88.5

65

11.8

L

LT

LP

K
A
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엔코더용 컨넥터
브레이크용 컨넥터 전원용 컨넥터

(주2)

(주2)

(주2)

(주5)

회전 방향
역전 지령시

정전 지령시

전원용 컨넥터 핀 배열
브레이크용 컨넥터 핀 배열 (주2)

어스
핀 번호 신호명핀 번호 신호명

(주2)

(주2)

< 케이블 인출 방향이 반 부하측인 경우 >

엔코더용 컨넥터

브레이크용 컨넥터

전원용 컨넥터

질량변화 치수

(치수 단위 : mm)

형     명
관성 모멘트 J

감속비

●HF-KP□(B)G5

<고정밀도대응플랜지취부플랜지출력형감속기부착>

주) 1. (   )안의값은전자브레이크부착의경우입니다.
2. 전자브레이크부착의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
3. 표안의관성모멘트값은모터＋감속기(＋전자브레이크)의모터축환산값입니다.
4. 공차없는치수에대해서는일반공차가됩니다. 감속기의바깥테두리는주물등의소재치수가되어있으므로, 표기에대해1~3mm정도크게될경우가있습니다. 

기계측의설계시에는여유를갖도록배려해주십시오.
5. 전원케이블부하측인출의경우, HF-KP053（B）G5, HF-KP13（B）G5의모든기어비율및HF-KP23（B）G5의1/21, 1/33, 1/45에대해서는케이블이감속기부분에방해될수있으므로주의해주십시오.
6. 서보모터외형CAD 데이터는MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다. FA랜드ID등록(무료)이필요합니다.

아래도면은개략도이기때문에형상이나설치나사가실제와다를수있습니다. 
자세한내용은아래표또는『서보모터기술자료집(제2집)』을참조해주십시오.
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외형치수도

감속기부착서보모터HF-KP시리즈외형치수도
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회전 방향
역전 지령시

정전 지령시

엔코더용 컨넥터 브레이크용 컨넥터 전원용 컨넥터
(주3)

(주3)

(주3)

(주6)

전원용 컨넥터 핀 배열
브레이크용 컨넥터 핀 배열 (주3)

어스
핀 번호 신호명

핀 번호 신호명

(주3)

(주6)

(주6)

(주6)

(주3)

< 케이블 인출 방향이 반 부하측인 경우 >

엔코더용 컨넥터

브레이크용 컨넥터

전원용 컨넥터

질량변화 치수

(치수 단위 : mm)

형     명
관성 모멘트 J

감속비

7.5
(8.1)

4.4
(5.0)

2.4
(3.0)

3.8
(4.5)

1.9
(2.5)

2.0
(2.6)

3.0
(3.3)

1.5
(1.8)

1.4
(1.7)

1.2
(1.5)

1.3
(1.6)

●HF-KP□(B)G7

<고정밀도대응플랜지취부축출력형감속기부착>

주) 1. 부하와의결합에는마찰이음새(슈판링등)를사용해주십시오.
2. (   )안의값은전자브레이크부착의경우입니다.
3. 전자브레이크부착의경우입니다. 전자브레이크단자(B1, B2)에는극성은없습니다.
4. 표안의관성모멘트값은모터＋감속기(＋전자브레이크)의모터축환산값입니다.
5. 공차없는치수에대해서는일반공차가됩니다. 감속기의바깥테두리는주물등의소재치수가되어있으므로, 표기에대해1~3mm정도크게될경우가있습니다. 

기계측의설계시에는여유를갖도록배려해주십시오.
6. 전원케이블부하측인출의경우, HF-KP053（B）G7, HF-KP13（B）G7의모든기어비율및HF-KP23（B）G7의1/21, 1/33, 1/45에대해서는케이블이감속기부분에방해될수있으므로주의해주십시오.
7. 서보모터외형CAD 데이터는MELFANSweb 홈페이지에서무상으로다운로드할수있습니다. FA랜드ID등록(무료)이필요합니다.

아래도면은개략도이기때문에형상이나설치나사가실제와다를수있습니다. 
자세한내용은아래표또는『서보모터기술자료집(제2집)』을참조해주십시오.
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구성기기일람표

품            명 형            명 비            고

서보앰프

HF-KN시리즈 서보모터

HF-KP시리즈 서보모터

대응 모터 용량  50W, 100W

대응 모터 용량  200W

대응 모터 용량  400W

정격 출력 용량  50W

정격 출력 용량  100W

정격 출력 용량  200W

정격 출력 용량  400W

정격 출력 용량  50W

정격 출력 용량  100W

정격 출력 용량  200W

정격 출력 용량  400W

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/12)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/20)

정격 출력 용량 100W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량 100W( (감속비 1/12)

정격 출력 용량 100W( (감속비 1/20)

정격 출력 용량 200W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량 200W( (감속비 1/12)

정격 출력 용량 200W( (감속비 1/20)

정격 출력 용량 400W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량 400W( (감속비 1/12)

정격 출력 용량 400W( (감속비 1/20)

주회로전원 단상 AC200~230V

주회로전원 단상 AC200~230V

주회로전원 단상 AC200~230V

주회로전원 단상 AC100~120V

주회로전원 단상 AC100~120V

표준 모터

전자 브레이크 부착

일반 산업기계 대응 감속기 부착
(      )는 전자 브레이크 부착

고정밀도 대응 플랜지 취부
플랜지 출력형 감속기 부착
(      )는 전자 브레이크 부착

고정밀도 대응 플랜지 취부
축 출력형 감속기 부착
(      )는 전자 브레이크 부착

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/11)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/21)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/33)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/45)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/11)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/21)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/33)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/45)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/11)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/21)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/33)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/45)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/11)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/21)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/33)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/45)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/11)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/21)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/33)

정격 출력 용량  50W( (감속비 1/45)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/11)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/21)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/33)

정격 출력 용량  100W( (감속비 1/45)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/11)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/21)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/33)

정격 출력 용량  200W( (감속비 1/45)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/5)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/11)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/21)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/33)

정격 출력 용량  400W( (감속비 1/45)
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구성기기일람표

구성기기일람표

품            명 형            명 비            고

엔코더 케이블
IP65 대응
  (직결 타입)

엔코더 케이블
IP20 대응
  (중계 타입)

엔코더측 케이블

엔코더측 케이블

앰프측 케이블

앰프측 케이블
엔코더 케이블
IP67 대응
  (중계 타입)

전원 케이블
IP65 대응
  (직결 타입)

전원측 케이블(중계용)
IP55 대응

전자 브레이크 케이블
IP65 대응
  (직결 타입)

전자 브레이크측 케이블(중계용)
IP55 대응

엔코더 케이블
IP65 대응
  (중계 타입)

부하측 인출

반부하측 인출

반부하측 인출

고굴곡 수명품

고굴곡 수명품

표준품

고굴곡 수명품

표준품

고굴곡 수명품

표준품

고굴곡 수명품

표준품

고굴곡 수명품

표준품

표준품

고굴곡 수명품

표준품

고굴곡 수명품

표준품

표준품

표준품

표준품

표준품

부하측 인출

반부하측 인출

부하측 인출

리드 방향

부하측 인출

리드 방향

반부하측 인출

리드 방향

반부하측 인출

리드 방향

부하측 인출

리드 방향
반부하측 인출

리드 방향
부하측 인출

리드 방향
반부하측 인출

리드 방향
부하측 인출
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품            명 형            명 비            고

CN1용 컨넥터 세트

엔코더용 컨넥터 세트
IP20 대응
   (중계 타입)

엔코더용 컨넥터 세트
IP67 대응
   (중계 타입)

중계 단자대

PC 통신 케이블

중계 단자대 케이블 

회생옵션

수동 펄스 발생기

MR Configurator
   (셋-업 소프트웨어)

중계용 컨넥터,
앰프용 컨넥터

중계용 컨넥터,
앰프용 컨넥터

1개

3m

26핀

0.5m

1m

중계용 컨넥터×1, 
앰프용 컨넥터(CN2)×1

USB케이블, 앰프(CN3)용

중계용 컨넥터×1, 
앰프용 컨넥터(CN2)×1

PC용 서보 셋-업 소프트웨어

주)   소프트웨어 버전 C3이후부터 대응합니다.

(주)

허용 회생 전력 30W, 저항값 40Ω

포인트 테이블 방식, 프로그램 방식용

허용 회생 전력 100W, 저항값 40Ω
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미쓰비시 AC서보범용
MELSERVO-JN시리즈

기동작업이
     편안하게 완료!

간단 도입 가이드

가정에서 우주까지, 에코체인지.



● FA기기 정보 사이트 [MELFANSweb]에서 편안하게 선정.　

     [전용 소프트웨어]로 용량 선정이 가능.　

     [MELSERVO-JN 전용 페이지]에서 제품 검색이 가능.

● 서보앰프에 [회생 저항기]를 표준 탑재(200W이상). 적은 배선, 공간절약을 실현!

● 서보모터도 [브레이크 부착], [감속기 부착]을 준비하여 충실한 라인-업. 폭넓은 용도에 사용 가능!

간단 도입

● 앰프 전면의 표시부와 버튼으로 편안하게 설정.

● 드라이버 없이 간단 배선.

간단 셋-업

앰프 전면의 버튼을 원터치 하는 것만으로 서보 조정이 완료. PC 필요 없음.

일시적인 부하 변동이나 전원 변동, 기계 공진 주파수의 변화에도에도 장치를 멈추지 않고 운전 계속.

간단하게 사용할 수 있음

● X-Y테이블 ● 반송 컨베이어
● 스텝, DC모터, 에어, 인버터에서의 
    치환 OK

공작기계, 검사 장치 등의 

XY 위치결정용 등

● 고성능 서보로 고속 위치결정

● 17bit 엔코더로 고정밀도 위치결정

● 제진제어로 진동 억제하여 고택트화

각종 워크의 공정간의 반송 등

● 서보에 의한 고가감속, 고속 반송

● 속도의 안정성이 높은 일정속 전송

● 오토튜닝 기능에 의해, 

    다양한 종류의 워크 사용시의 

    최적 게인 설정이 가능

서보의 도입으로 구동부를 고속, 고정도화

● 에어의 치환으로 구동부를 고정도화

● 스텝 모터에서 발생하는 

    탈조의 걱정 없음

● 인버터의 치환으로 고속·고정도화

다채로운 현장에서 사용할 수 있는 MELSERVO-JN시리즈!

펄스열에 의한 고속·고정도 위치결정의 용도에 최적입니다.

원터치 조정 기능

터프 드라이브 기능

스테핑 모터

원터치·서보 MELSERVO-JN은,

기동 작업이 수고 없이, 간단!  

지금부터 소개하는 순서로,

위치제어 운전을 실현할 수 있습니다.
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이것으로 퍼펙트!

기종 선정 P49

결 선 P51

파라미터 설정 P53

● 원터치 조정(발전편)

● 트러블 슈팅

● 간단 도입!

테스트운전  (JOG 운전) P55

테스트운전 P57

원터치 조정 P59

P61
P62

● 간단 조정!

< 운전도 확실히 서포터! >

● 터프 드라이브 기능

● 위치결정 기능

P63
P64

● 부록 P65

< EXTRA CONTENTS >

펄스열 지령에 의한 위치결정이
아래의 순서로 OK!! 

(위치제어 운전)
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선정 결과

www.MitsubishiElectric.co.jp/melfansweb

1

1

4

3 6

7

2

5

2

3

4

5

6

7

※참고 화면입니다. 실제와 다를 수 있습니다.

※100V 서보앰프에는 근일 대응입니다

기종선정

미쓰비시 FA기기 기술정보 서비스

<MELSERVO-JN 전용 페이지> <옵션 선정 화면>

<툴 화면>

어려운 계산을 할
필요가 없음!

web에서 전용 툴로, 편안하게 선정!

검  색

【용량선정 소프트웨어의 사용 순서】

【JN 전용 페이지에서 옵션의 선정】

기계의 종류를 선택합니다.

앰프 버튼을 클릭하여 리스트에서 [MR-JN]을 선택합니다.

모터 버튼을 클릭하여 리스트에서 [HF-KN]을

(기어 부착의 경우에는 [HF-KP]를) 선택합니다.

기계의 사양을 입력합니다. 일부의 데이터는 명칭을 더블 클릭하면 

그 데이터를 계산하기 위한 툴이 기동됩니다.

용량 계산 버튼을 클릭합니다.

선정된 서보모터와 서보앰프의 형명이 표시됩니다.

운전패턴 버튼을 클릭하여 운전패턴을 작성합니다.

또한 MELFANSweb의 

[MELSERVO-JN 전용 페이지]에서는 

선정한 서보앰프·서보모터에 

필요한 케이블이나 

컨넥터 등의 옵션류를 

빠짐없이 선정할 수 있습니다.

사용하는 앰프의 용량을 자동 선정!

[용량 선정 소프트웨어]를 MELFANSweb에서

다운로드 가능합니다.  
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[필요 구성품]

※1( 모터 전원 케이블, 엔코더 케이블의 형명은 배선 길이 10m 이하의 경우입니다.　
( 10m를 넘는 경우의 케이블에 대해서는 MELSERVO-JN 카탈로그·기술 자료집을 참조해 주십시오.
※2 (NFB의 선정 예(100W의 경우)：NF30-CS-2P-5A-F-□(2극, 표면 접속 방식)　
( 자세한 내용은 미쓰비시 노휴즈 차단기·누전 차단기(신형 WS시리즈) 카탈로그를 참조해 주십시오.　

기종 선정 결선 파라미터
설정

테스트운전①
(JOG운전)

원터치
조정

테스트운전②
(위치제어 운전)

●콘트롤러
①시퀀서(PLC)：FX3U/3UC/3G시리즈 
②위치결정 유닛：QD70P/D□, QD75P/D□ 등 
③기타, 펄스열 출력의 콘트롤러
●프로그래밍 소프트웨어 GX Developer

서보모터

콘트롤러

옵션

주변기기

서보앰프

MR-JN

HF-KN

범위내의 제품은 모두
미쓰비시전기에서
준비하고 있습니다!

<기타> ●DC24V 전원  ●스위치  ●릴레이  ●전선  ●  중계 단자대  등

노휴즈 차단기※2 전자 접촉기

모터 전원 케이블※1

MR-PWS1CBL□M-A□-□
엔코더 케이블※1

MR-J3ENCBL□M-A□-□
컨넥터 세트

MR-J2CMP2
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【시스템 구성도】

각 기기를 다음의 시스템 구성도와 같이 접속합니다.

드라이버 없이, 간단 배선!결 선

°
°

콘트롤러·스위치·릴레이·
인터페이스용 전원 등

주회로 전원
단상 AC200V

또는
단상 AC100V

제어회로 전원
DC24V

서킷 프로텍터

노휴즈 차단기
(NFB)

전자접촉기
(MC)

지령 케이블※

엔코더 케이블

모터 전원 케이블

R S

MR-JN-10A(100W)

MR-JN-20A(200W)
MR-JN-10A1(100W)

MR-JN-40A(400W)
MR-JN-20A1(200W)

30A 프레임 5A

30A 프레임 10A

30A 프레임 15A

L1, L2, 24V, 0V U, V, W, B1, B2

2
(AWG14)

1.25
(AWG16)

1.25
(AWG16)

1.25
(AWG16)S-N10

서보앰프 형명 권장 NFB 권장 MC
전선 사이즈(mm2)

※콘트롤러에 맞추어 지령 케이블을 제작해 주십시오.
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【결선 예 : 콘트롤러에 FX3U 시퀀서(PLC)를 사용하는 경우】

24V

0V

CNP2

※2 제어회로용
DC24V 전원

서킷 프로텍터

※2인터페이스용
DC24V 전원

EM1
SON

6
RES

7

8
4

3

9

정전 스트로크 엔드
역전 스트로크 엔드

서보ON
리셋

강제정지

※3 고장
전자 브레이크 인터록

※5

※6

10m 이하

10m 이하

2m 이하

LSP

LSN

ALM
R
A
1

R
A
2 MBR 12

CN1

DICOM

DOCOM

CN1
1

13
2OPC

SD 플레이트

OP

14LG

21

RD 11

INP 10

23

25

PP

NP

5CR

N
0V
24V
S/S

X000

X013
X014

COM1

시퀀서(PLC)
FX3U-□□MT/ES※4

시퀀서(PLC)
전원

L

Y000

COM3

Y010

COM2

Y004

X001
X002
X003
X004
X005
X006
X007

X010
X011
X012

서보앰프
MR-JN-□A

L1

L2

NFB

RA1 EM1 OFF

ON

MC

MC전원
단상 AC200

~230V
또는

단상 AC100~120V
P

C

CNP1 CNP1

내장
회생
저항기

전자
브레이크용
DC24V
전원

전자
브레이크

CN2
1 P5

2 LG

3 MR

4 MRR

SD플레이트

U 2

3

4

1

1

2

V

W

B1

B2RA2

서보모터
HF-KN, KP시리즈

M

P5

LG

MR

MRR

SD

엔

코

더

전자 브레이크
인터록 신호(MBR)로 
차단해 주십시오.

EM1
※2

U

V

W

※3

B

시퀀서(PLC)의 할당 ※1

X000 : 영점신호䤋

X001 : 근접도그䤋

X002 : 즉시정지䤋

X003 : 원점복귀䤋

X004 : 정전 JOG
X005 : 역전 JOG
X006 : 정전 시동
X007 : 역전 시동
X010 : 정전 한계
X011 : 역전 한계
X012 : 정지 지령䤋

X013 : 서보 레디䤋

X014 : 위치결정 완료

Y000 : 펄스 출력
Y004 : 클리어 신호䤋

Y010 : 회전 방향

기종 선정 결선 파라미터
설정

테스트운전①
(JOG운전)

원터치
조정

테스트운전②
(위치제어 운전)
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※1  시퀀서(PLC)의신호의할당예입니다. 다음페이지
이후에서는이설정의경우로해설하고있습니다.
명칭에䤋이붙어있는신호는본카탈로그

「간단도입가이드」에서는사용하지않습니다.

※2  외부DC24V 전원은절연강화전원을사용해
주십시오. 제어회로용과인터페이스용의24V전원은
별도전원으로하는것으로, 보다신뢰성을확보할
수가있습니다. 전자브레이크전원은다른전원과
공유하지않고반드시전용의것을준비해주십시오.

※3  ALM 신호는알람이발생하고있지않는정상시에
DOCOM와도통이됩니다. 알람이발생과동시에
주회로전원을차단해주십시오.

※4  시퀀서(PLC)의입출력점수는시스템에대응해
선정해주십시오.

※5  FX3U-16MT/ES에서는COM0이됩니다. 

※6  FX3U-16MT/ES에서는COM4가됩니다.



【MR-JN 서보앰프의 명칭】

【파라미터의 확인·변경의 순서】

MR-JN 서보앰프의 파라미터에는 

초기값이 설정되어 있습니다. 초기값 이외로 사용하는 경우에는 

파라미터를 변경해 주십시오.

Point!

AUTO 버튼

[원터치 조정]을 실행합니다. 
→ [원터치 조정]에 대해서는 
Page.59를 참조해 주십시오.

MODE 버튼

MODE

표시 모드를 변경합니다.

SET 버튼

각 설정을 확정합니다.

UP/DOWN 버튼

표시나 설정값을 변경합니다.

조  작 표  시

UP/DOWN

SET

SET

UP/DOWN

SET

(2초후)

(점멸)

(점멸)

● 파라미터의 변경은 제어회로 전원만 ON으로 한 상태에서도 실시할 수 있습니다.
● PA13을 시작하여 일부의 파라미터는 설정 변경 후, 서보앰프의 전원을 한 번 
    OFF하고, 재차 전원을 ON 하는 것으로 유효하게 됩니다.　

파라미터 설정

Point!Point!

예：지령 펄스열 형태(PA13)의 설정을 [펄스열＋회전 방향(부논리)]으로 변경하는 경우
※FX3U 시퀀서(PLC)의 내장 위치결정 기능을 사용하는 경우에는 이 설정이 필요합니다.

①(전원 투입 후, 오른쪽의 예와 같은 
( 화면 표시가 된 것을 확인해 주십시오.

②(MODE 버튼을 눌러 
( 기본 파라미터 [A01]을 표시합니다.

③(UP/DOWN 버튼을 1~몇 차례 눌러 
( 확인·변경하고 싶은 파라미터의 번호에 맞춥니다.

④ SET 버튼을 눌러 현재 설정되어 있는 
( 값을 읽어냅니다.

⑤ 한번 더 SET 버튼을 누르면
( 표시가 점멸합니다.

⑥ UP/DOWN 버튼을 1~몇 차례 눌러 
( 설정값을 변경합니다.

⑦ SET 버튼을 눌러 확정합니다.

⑧ 한 번 전원을 OFF로 하고, 재차 ON하는 것으로 
( 설정한 파라미터가 유효하게 됩니다.

간단 조작으로, 
장치에 딱 맞는 설정으로!

(초기값에 대해서는 다음 페이지 [파라미터별 설정값]을 확인해 주십시오.)
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【파라미터별 설정값】

MR-JN 서보앰프는 파라미터 설정에 의해 여러가지 기계에 대응할 수 있습니다. 
파라미터의 자세한 내용에 대해서는 MELSERVO-JN 기술자료집을 참조해 
주십시오.

제어모드

Point!Point!

PA01

초기값은 [위치제어 모드]로 설정되어 있습니다. 

위치제어 모드 이외로 사용할 경우에는 변경해 주십시오.

지령 펄스열 형태 PA13

초기값에서는 [정전·역전 펄스열(정논리)]로 설정되어 있습니다. 

사용하는 콘트롤러에 맞추어 설정해 주십시오.

PA14

초기값에서는 [정전 지령 입력시 CCW 방향]으로 설정되어 있습니다. 

CW방향으로 설정하고 싶을 때에 변경해 주십시오.

PA02

초기값에서는 [사용하지 않음]으로 설정되어 있습니다. 

외부 부착 회생옵션을 사용할 때는 회생옵션의 형명에 맞추어 

설정해 주십시오.

※1  기종에 의해 사용하는 회생옵션이 다릅니다. 
※2  200W, 400W의 서보앰프의 경우입니다.

※PA13의 3자릿수째에서는 입력 필터의 설정을 할 수 있습니다. 자세한 내용은 [Page.65 부록2]를 참조해 주십시오.

PA05

초기값에서는 10000펄스로 설정되어 있습니다. 

이 파라미터의 자세한 설정 예는 [Page.66 부록3]을 참조해 

주십시오.

설정값

000(초기값)

002

004

설정값

000(초기값)

001

설정값 정전 지령 입력시의 회전방향

0(초기값)

1

002

설정값 회생옵션

0(초기값)

2

3

설정값

010

011

012

제어모드

위치제어 모드

내부 속도제어 모드

내부 토크제어 모드

정
논
리

부
논
리

지령 펄스열 방식 지령 펄스열 방식

A상·B상 펄스열

펄스열+회전 방향

정전·역전 펄스열

A상·B상 펄스열

펄스열+회전 방향

정전·역전 펄스열

CCW

CW

사용하지 않음(내장 회생 저항기를 사용)

MR-RB032

MR-RB12

정전(CCW)

역전(CW)

※2

※1

펄스열 형태의 자세한 내용은 
[Page.65 부록1]을 

체크!

기종 선정 결선 파라미터
설정

테스트운전①
(JOG운전)

원터치
조정

테스트운전②
(위치제어 운전)

회전방향

외부 부착 회생옵션을 사용 모터 1회전당의 지령 펄스수

Point!
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JOG 운전으로 서보모터를 회전시켜 봅시다.

● [정전 JOG 신호]를 ON으로 하면 정전 방향으로 JOG 운전합니다. 해제하면(OFF로 함) 감속 정지합니다.

● [역전 JOG 신호]를 ON으로 하면 역전 방향으로 JOG 운전합니다. 해제하면(OFF로 함) 감속 정지합니다.

● 정전 JOG 운전중에 정전 스트로크 리미트가 들어가면 감속 정지합니다.

● 역전 JOG 운전중에 역전 스트로크 리미트가 들어가면 감속 정지합니다.

● [정전 JOG 신호]와 [역전 JOG 신호]가 동시에 ON이 되면 감속 정지합니다.

JOG 속도 : 30kpps

가속시간 : 100ms

감속시간 : 100ms

회전방향 : 정전 펄스에서 CCW 방향

정전 JOG 입력

시간

30kpps 

100ms 100ms

속
도

시 작

● 서보앰프의 강제정지 신호는 반드시 접속해 주십시오.
● 서보앰프의 정전/역전 리미트 스위치가 올바르게 접속(DOCOM와 도통)되어 
    있지 않으면 정전/역전을 할 수 없습니다.

1

2

3

4

간단 조작으로 모터 회전 테스트!테스트운전①
(JOG 운전)

Point!Point!

Point!

【JOG 운전의 순서】

【테스트 프로그램의 동작 예】

종 료

시스템의 전원을 OFF로 하고 배선을 확인합니다.

콘트롤러에 전원을 넣어 테스트 프로그램을 씁니다.

서보앰프에 전원을 넣어 서보 ON 합니다.

테스트 프로그램을 실행하여 회전 방향이나 속도를 확인해 주십시오.
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X010

X011

X004

X005

X005

X004

K999999 K30000 Y000 Y010

X010 : 정전 스트로크 리미트

X011 : 역전 스트로크 리미트

정전 JOG 운전
상대 위치결정 명령으로
＋999999 펄스 이동

역전 JOG 운전
상대 위치결정 명령으로
-999999 펄스 이동

M8344

M8343

FNC158
DDRVI

FNC158
DDRVI

K-999999 K30000

END

Y000 Y010

● 정전 스트로크 리미트나 역전 스트로크 리미트가 정확하게 
    동작하는지 확인해 주십시오.
● 가속·감속 시정수(100ms)는 FX3U 시퀀서(PLC)의 
    초기 설정값을 사용하고 있습니다.

4행으로 간단하게 완료!

기종 선정 결선 파라미터
설정

테스트운전①
(JOG운전)

원터치
조정

테스트운전②
(위치제어 운전)

Point!

Point!Point!

【FX3U 시퀀서(PLC)의 테스트 프로그램 예】

※시퀀서(PLC)의 입출력 할당
정전 JOG : X004( 역전 JOG : X005( 정전 한계 : X010( 역전 한계 : X011
출력 펄스 : Y000( 회전 방향 : Y010
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【위치제어 운전의 동작 예】

【기계 구성 예】

JOG 운전 테스트로 모터가 정상적으로 동작하는 것을

확인할 수 있으면 위치제어 운전의 테스트를 실시합니다.

● 볼스크류 리드：10mm  ● 1회전당의 지령 펄스수：10000p/rev

※콘트롤러의 정전/역전 한계 신호는 서보앰프의 정전/역전 스트로크 리미트 신호보다 먼저 입력되도록 설치해 주십시오.

원점

100kpps 100kpps

100kpps1초 정지 1초 정지

50000
펄스

80000
펄스

볼스크류
초기위치(원점)

정전 역전

콘트롤러

콘트롤러 정전 한계

서보앰프
정전 스트로크 리미트

콘트롤러 역전 한계

서보앰프
역전 스트로크 리미트

서보앰프 MR-JN

서보모터 HF-KN

※이 때, 기계의 이동량은 50000펄스로 50mm, 30000펄스로 30mm가 됩니다.

초기 위치(원점)에서
50000펄스 정전 방향으로 이동합니다.

1초간 정지합니다.

거기에서, 더불어 30000펄스 정전 방향으로 이동합니다.

1초간 정지합니다.

원점으로 돌아갑니다.

1

2

3

4

5

위치제어 운전도 간단하게!테스트운전②
(위치제어 운전)

초기값에서는 10000펄스로 
모터가 1회전 하도록 설정. 

그래서, 이동량의 계산이 간단!
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【FX3U 시퀀서(PLC)에 의한 프로그램 예】

※시퀀서(PLC)의 입출력 할당
정전 시동 : X006( 역전 시동 : X007(미(未)사용)
정전 한계 : X010( 역전 한계 : X011
즉시 정지 : X002( 위치결정 완료 : X014
출력 펄스 : Y000( 회전방향 : Y010

GX Developer로 간단하게 위치결정 설정할 수 있습니다.

※DTBL 명령은 GX Developer ver.8.23Z 이상으로 대응하고 있습니다.　
   또, FX3U/3UC 시퀀서(PLC)는 ver.2.20 이상으로, FX3G 시퀀서에서는 ver.1.0 이상으로 대응하고 있습니다.

기종 선정 결선 파라미터
설정

테스트운전①
(JOG운전)

원터치
조정

테스트운전②
(위치제어 운전)

[FX 파라미터]의 [메모리 용량 설정] 탭 화면

[FX 파라미터]의 [위치결정 설정] 탭 화면

위치결정 설정(18 블록)에 
체크합니다.

위치결정 설정을 선택합니다.

사용하는 위치결정 명령과 목표값, 
위치결정 속도를 행 단위로 설정합니다.

최고 속도나 가감속 시간 등의 
설정을 합니다.

회전방향 신호에 Y010을 
설정합니다.

FX 시퀀서(PLC)의
DTBL 명령을 사용하여
위치결정을 간단하게!

58

간
단
도
입
가
이
드



【원터치 조정의 흐름】

【이렇게 간단한 MELSERVO-JN】

운전중에 전면부의 AUTO 버튼을 원터치 하는 것만으로,
게인이나 필터를 자동조정 합니다.

시 작

종 료

시스템의 전원을 [ON]으로 합니다.1

2

동작중에 AUTO버튼을 길게 누릅니다.3

[AT] 표시중에 재차 AUTO버튼을 눌러 조정을 개시합니다.4

게인조정으로 시행착오

게인이나 각 필터가 자동적으로 조정됩니다.5

운전 프로그램 완성

조정 완료

지금까지는 ……

1개의 버튼을 누를뿐!

MELSERVO-JN이라면 ……

겨우 할 수 있었음 …

버튼 하나로 OK!
 PC 없이 원터치 조정.

●(원터치 조정은 서보모터가 정지하고 있는 상태에서는 유효하게 작동하지 않습니다.
( 서보모터가 동작하고 있는 상태에서 실행해 주십시오.
●(원터치 조정의 동작중에 알람이나 조정 에러가 발생하거나 프로그램이 종료하여 
( 서보모터가 정지했을 경우에는 조정을 중단하고 각 파라미터는 조정전의 설정값으로 돌아옵니다.
●(고응답, 저응답의 조정도 할 수 있습니다. 자세한 내용은 [Page. 61 원터치 조정]을 참조해 주십시오.
●(인포지션 범위의 설정(파라미터 PA10)에 의해 조정 결과는 변화합니다.

간단하게 할 수 있음!

원터치 조정

[AT]라고 표시되어, 원터치 조정모드가 됩니다. 

진척 상황을 %로 표시합니다.

정상적으로 종료하면, [Fin]이라고 표시됩니다.

프로그램을 실행하여 서보모터를 움직입니다.

진동을 제거 못함

기계공진 억제 필터를 설정하여 …

Point!

Point!

Point!Point!

Compl
ete!
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【조정 후의 정정시간 확인】

정정시간은 언제라도 확인할 수가 있습니다.
원터치 조정 버튼을 누르는 전후로, 얼마나 단축되는지,
꼭 확인해 보십시오.

[Fin] 이라고 표시하고 있을 때 아무 버튼을 누르는 것만으로 간단하게 정정시간을 표시합니다.

조정 후 이외에서는, 다음의 순서로 정정시간을 확인할 수 있습니다.

기종 선정 결선 파라미터
설정

테스트운전①
(JOG운전)

원터치
조정

테스트운전②
(위치제어 운전)

원터치 조정 기능에서는 다음의 파라미터가 자동조정 됩니다.
䤎(제어 게인 설정(오토튜닝 설정 : PA08, PB09,
 ( 모델제어 게인 : PB07, 위치/속도제어 게인 : PB08~PB12)
䤎(기계공진 억제필터 설정 :  PB01, PB13~PB16
䤎(위치 지령 가감속 시정수(위치 스무딩) : PB03
䤎(서보모터에 대한 부하 관성 모멘트비 : PB06

Point!Point!

Point!Point!

Point!

【조정 전후의 비교】

UP/DOWN

SET

MELSERVO-JN 기동 작업은 이것으로 완료입니다.
다음 페이지에서는 새로운 편리한 기능이나 곤란했을 경우에 도움이 되는 정보를 소개합니다. 꼭 체크해 주세요.

Compl
ete!

Compl
ete!

기계의 움직임이
불안정!!

움직임의 타이밍이
늦음!!

: 지령 속도
: 실제의 속도

before after

시간

정정시간

적합!!
고속 위치결정

원터치!

시간

회
전
속
도

정정시간

시간

회
전
속
도

회
전
속
도

(2초후)
(단위 : ms)

표시중에 버튼을 누름

①(MODE 버튼을 눌러 상태표시 모드로 합니다.
※전원 투입 직후에는 상태표시 모드(CL표시)로 되어 있습니다.

②(UP/DOWN 버튼을 눌러 [ST]를 표시합니다.

③(SET 버튼을 누르면 현재의 정정시간이 표시됩니다.

조   작 표   시
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길게 누름

AUTOAUTOAUTO

AUTO

UP

DOWN

UP

DOWN

원터치 조정의 3모드

표  시 에러  내용 대   책

C01

C00

C02

C03

C04

조정중 캔슬

오버 슈트 과대

조정중 서보 OFF

제어모드 이상

타임 아웃

Low 모드 High 모드베이직 모드

원터치 조정은 응답성에 따라 3타입의 모드가 있습니다.

원터치 조정 에러

원터치 조정 중에 에러가 발생하면, [Err]과 [C0□]를 교대로 표시됩니다. 
다음의 표를 참조하여 에러의 원인을 제거해 주십시오.

소프트 모드·어드밴스 모드의 조작 방법

①(AUTO 버튼을 길게 눌러 
( 오토튜닝 모드로 합니다.

②([AT] 표시 중에 UP/DOWN 버튼을 누르면,
( 오른쪽 그림과 같이 표시가 바뀝니다.

③([AT.L] 표시 중에 AUTO 버튼을 누르면
( Low 모드로 원터치 조정이 실행됩니다.

( [AT.H] 표시중에 AUTO 버튼을 누르면　
( High 모드로 원터치 조정이 실행됩니다.

●(벨트 구동장치 등의 기계 강성이 낮은 기계에서는 Low모드에서 원터치 조정이 적합합니다.
●(볼스크류 구동 등의 기계 강성의 높은 장치에서는 
( High모드에서 원터치 조정하는 것으로 정정시간을 보다 단축할 수가 있습니다.

더 잘다루고 싶은 당신을 위해서
 원터치 조정의 새로운 편리한 기능을 소개!

기계 강성

응답성

낮음

저응답

높음

고응답

원터치 조정 중에 AUTO 버튼을 누른면 조정이 캔슬됩니다. 
조정 종료까지 AUTO 버튼에 접하지 말아 주십시오.

인포지션 범위의 설정을 크게 해 주십시오.

서보 ON 상태에서 원터치 조정을 실행해 주십시오.

토크제어에서는 원터치 조정 기능은 사용할 수 없습니다. 
위치제어 모드나 속도제어 모드에서 실행해 주십시오.

䤎운전중의 1 사이클 시간을 30초 이내로 해 주십시오. 
䤎지령 속도를 100r/min 이상으로 해 주십시오.
䤎운전중의 정지시간을 길게 해 주십시오.

Low 모드 High 모드베이직 모드

도입 장치에 맞추어
선택 가능!

원터치 조정
(발전편)
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곤란할 경우에는 이쪽을 체크?

【곤란할 경우에는】

전원이 들어가지 않거나/아무것도 표시되지 않을 때

[A.□□]라고 하는 표시가 점멸하고 있을 때 ([□□.□]라고 교대로 점멸 표시)

서보모터가 움직이지 않을 때

모터가 진동하는/모터에서 소리가 발생하는 경우

위치결정 정밀도가 나쁜/위치가 어긋나는/회전속도가 너무 늦거나 또는 너무 빠른 경우

터프 드라이브 기능※이 작동하지 않는 경우

표 시

A.16

A.1A

A.99

A.E6

A.E9

모터 조합 이상

스트로크 리미트 경고

검출기 이상

비상정지 경고

주회로 OFF경고

알람 내용 대     책

알람·경고 일람(발췌)

엔코더 케이블을 접속해 주십시오.

서보앰프와 서보모터의 조합을 올바르게 해 주십시오.

䤎스트로크 리미트 스위치(LSP, LSN)를 접속해 주십시오..
䤎LSP, LSN을 ON으로 해 주십시오.

비상정지(EM1)가 OFF로 되어 있습니다.
안전을 확인하고, 비상정지를 해제(EM1을 ON)해 주십시오.

주회로 전원이 OFF 상태에서 서보 ON(SON)을 ON으로 하는 곳에 경고가 발생합니다. 
주회로 전원을 ON으로 해 주십시오.

▶ 서보앰프의 제어회로 전원이 ON이 되어 있는지 확인해 주십시오.

▶ 알람 또는 경고가 발생하고 있습니다. 아래와 같은 표를 참고하여 원인을 제거해 주십시오.

▶(䤎주회로 전원이 ON이 되어 있는지 확인해 주십시오.

( 䤎서보 ON(SON)을 ON하고 있는지 확인해 주십시오.

( 䤎서보앰프에 펄스열 지령이 올바르게 입력되고 있는지 확인해 주십시오.

(( － 지령 펄스열 형태의 설정이 콘트롤러의 펄스열 출력 형태와 일치하고 있는지 확인해 주십시오.

(( － 오픈 콜렉터 방식으로 접속하고 있는 경우에는 OPC단자(CN1-2핀)에 DC24V를 인가해 주십시오.

( 䤎전자 브레이크 부착 모터의 경우,　 

(( 전자 브레이크에 DC24V가 인가되고 있는지 확인해 주십시오.

▶(䤎모터 1회전당의 펄스수의 설정이나 전자기어의 설정을 확인해 주십시오.

( 䤎프로그램을 확인해 주십시오.

▶(게인이 너무 높아 발진하고 있거나, 기계 공진이 발생하고 있습니다.

( 원터치 조정을 실행하여 적절한 게인이나 기계공진 억제필터를 설정해 주십시오.

( 원터치 조정 후에 진동이나 소리가 나는 경우에는 Low 모드에서 원터치 조정을 재차 실행해 주십시오.

▶(초기 설정에서는 터프 드라이브 기능은 무효입니다. 유효하게 하는 경우에는 파라미터를 설정해 주십시오.  

( 자세한 내용은 MR-JN-□A 서보앰프 기술자료집을 참조해 주십시오.
※모든 알람의 발생을 회피하는 기능이 아닙니다.

※여기에 기재되지 않은 알람·경고에 대해서는 MR-JN-□A 서보앰프 기술자료집을 참조해 주십시오.

트러블 슈팅



※1 순시정전 극복 시간을 파라미터로 변경 가능합니다.
※2 부하 상황에 의해 모선 전압 저하 알람이 발생하는 경우가 있습니다.

순시정전 알람
(A.10.3) 발생

< 순시정전 터프 드라이브 무효 >

순시정전 터프 드라이브

< 순시정전 터프 드라이브 유효 >

주회로
전원

ON
OFF

ALM

순시정전
발생

주회로
전원

ON
OFF

ALM

순시정전
발생

모터 정지

속도 지령

회전속도

속도 지령

회전속도

알람을 발생하지
않고 운전 계속

복전

복전시의 쇼크가 
적어지도록 제어

과부하 터프 드라이브

지령 속도

INP

과부하 터프 드라이브 검지부하 변동 발생 부하 변동 정상화

부하율 상승 부하율 저하

과부하 알람 레벨

실효 부하율

과부하 터프 드라이브

진동 터프 드라이브

INP 지연
자동 해제

※INP신호가 ON이 될 때까지 콘트롤러가 다음의 지령을 출력하지 않게 하는 것으로 
   일시적으로 머신 택트를 떨어뜨려 실행 부하율의 저하를 발생합니다.

공진 주파수에 가까운 설정의
파라미터를 갱신합니다.

과부하 터프 드라이브 동작중
INP가 ON하는 타이밍을 지연.

지령 펄스 M

※1( 미리 기계공진 억제필터가 설정되어 있는 경우에 유효합니다. 기계공진 억제필터는 원터치 조정으로 자동적으로 설정됩니다.
※2( 기계공진 억제필터3은 자동 변경되지 않습니다.

기계 공진 억제 필터1
(파라미터 PB13)

기계 공진 억제 필터2
(파라미터 PB15)

기계 공진 억제 필터3
(파라미터 PB38)

부하

과부하 알람이 되기 전에 알람을 회피시킬 수가 있습니다.

시간의 변화 등에 의해 기계공진 특성이 변화했을 때에, 기계공진 억제필터를 재설정합니다.

진동 터프 드라이브

순시정전을 검지하면 순시정전 극본 운전으로 이행합니다.

순시정전 터프 드라이브

장치 정지에 의한
로스를 삭감!

서보앰프의 가동 상태를 감시하여,
알람이 발생하지 않게 기계의 움직임을 자동적으로 조정.
※터프 드라이브 기능을 유효하게 하려면 파라미터의 설정이 필요합니다.

라인 가동중에 
 만일의 트러블을 최소한으로.

터프 드라이브 기능
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심플한 위치결정 동작을 콘트롤러 없이 실현.

<설정 예>

<동작 예>

<설정 예>

<동작 예>

회전
속도

회전
속도

위치 어드레스

시동 신호

포인트 테이블
번호 선택 No.1 No.2

0 1000 2000

※위치결정 기능의 설정에는 MR Configurator가 필요합니다. (소프트웨어 버전 C5 이후로 대응 예정)

위치 0 1000 2500

포인트 테이블 방식

최대 7점의 위치결정이 가능합니다. 파라미터와 같이 미리 위치 데이터나 회전속도 등을 포인트 테이블에서 설정합니다.
외부 인터페이스의 신호로 포인트 테이블 번호를 선택하여 위치결정 운전을 실시합니다.

독자적인 프로그램 커멘드로 미리 위치 데이터나 회전속도 등을 프로그램으로서 작성.
외부 인터페이스 신호로 프로그램 번호를 선택하여 위치결정 운전을 실시합니다.
포인트 테이블보다 복잡한 위치결정 운전이 가능합니다.

①회전 속도
(1000r/min)

②가속 시정수
(200ms)

④절대값 이동 지령
(1000×10STM㎛)

⑤드웰
(100ms)

⑥절대값 이동 지령
(2500×10STM㎛)

③감속 시정수
(300ms)

②가속 시정수
(200ms)

③감속 시정수
(300ms)

① 회전 속도
(1000r/min)

포인트 테이블 No.

1

2

7

위치 데이터 모터 속도 가속 시정수 감속 시정수 드웰 시간※

1000

2000

3000

2000

1600

3000

200

100

100

200

100

100

0

0

0

보조 기능

0

0

1

프로그램 내    용

SPN(1000)

STA(200)

STB(300)

MOV(1000)

TIM(100)

MOV(2500)

STOP

서보모터 회전수 1000(r/min)
가속 시정수 200(ms)

감속 시정수 300(ms)
절대값 이동 지령 1000(×10STM㎛)
드웰 100(ms)
절대값 이동 지령 2500(×10STM㎛)
프로그램 정지

①

②

③

④

⑤

⑥

※위치데이터는 증분값에서도
설정 가능!

콘트롤러 없이
 시스템을 좀 더 심플하게!

위치결정 기능

프로그램 운전 방식
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【부록 䟷  지령 펄스열 형태】

【부록 䟸  입력 필터의 설정】

정전 펄스열, 역전 펄스열 펄스열＋회전 방향 A상 펄스열, B상 펄스열

PA13 설정값

1□□

2□□

펄스열 지령 최대 주파수

500kpps 이하

0□□ 1Mpps 이하

200kpps 이하 

펄스열＋회전방향(부논리)의 지령 펄스열 형태로
200kpps 이하의 필터를 설정하는 경우에는 PA13=211로 합니다.

<설정 예>

정
논
리

부
논
리

PA13 설정값

000

001

002

010

011

012

지령 펄스열 형태 정전 지령시 역전 지령시

PP

NP

정전 펄스열

역전 펄스열

펄스열

+회전 방향

A상 펄스열

B상 펄스열

정전 펄스열

역전 펄스열

펄스열

+회전 방향

A상 펄스열

B상 펄스열

PP

NP LH

HL

PP

NP

PP

NP

PP

NP

PP

NP

※A상 펄스열, B상 펄스열은 4체배가 된 값이 받아 들여집니다.

콘트롤러에서 출력되는 펄스열에는

펄스열 지령의 주파수에 맞춘 입력 필터를 설정할 수가 있습니다.
200kpps 이하의 주파수로 사용하는 경우에는 
필터의 설정을 변경하는 것으로 노이즈 내량이 향상됩니다. 
특히 오픈 콜렉터로 접속하고 있는 경우에 유효합니다.
필터의 설정은 파라미터 PA13의 3자릿수째로 실시합니다.

의 3종류가 있어, 각각 정논리/부논리가 있습니다. 
정논리/부논리의 차이는 펄스열 신호를 가져오는 타이밍입니다.
표 안의 ↑ 또는↓되고 있는 중에 지령을 가져옵니다. 
사용하는 콘트롤러에 의해 출력할 수 있는 펄스열의 형태가 다릅니다.
서보앰프의 설정(파라미터 PA13)은 반드시 콘트롤러의 펄스열 형태와 같게 해 주십시오.

진일보된  MELSERVO-JN에 관한
 지식을 소개!

Point!

다양한 펄스열 지령에
대응!!

부 록
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【부록 䟹  서보모터 1회전당의 지령 펄스수와 전자기어에 대해】

파라미터 상세 내용

파라미터 번호 내   용 단위 초기값 설정범위

PA05

PA06

PA07

－

－

서보모터 1회전당의 지령 펄스수

서보모터 1회전당의
지령 펄스수

전자기어 분자

전자기어 분모

100×100

1

1

0, 100~500

1~65535

1~65535

100

100

100

100

지령 1펄스 지령 10000펄스

지령 10000펄스로 10mm 이동!

10mm

16.7mm

50mm

75mm

600r/min

1000r/min

3000r/min

4500r/min

1

5

5

15

1

3

1

2

PA05 PA06 PA07

서보모터 1회전에 필요한 지령 펄스수를 PA05로 설정할 수 있습니다. 실제의 HF-KN 서보모터의 검출기 분해능은 
131072펄스/1회전입니다. 다만, PA05의 초기값은 100으로 되어 있어, 지령 10000펄스로 서보모터 1회전하게 설정이 되어 
있습니다. 더불어 전자기어(파라미터 PA06, PA07)를 설정하는 것으로 임의의 배율로 변경할 수가 있습니다.

● 볼스크류의 설정 예
PA05=100(초기값)일 때, 서보모터는 지령 10000펄스로 1회전.

● 회전 테이블의 설정 예
PA05=360으로 설정하면 서보모터는 지령 36000펄스로 1회전(지령 1펄스로 0.01deg 회전).
감속기 부착의 경우, 전자기어를 설정하는 것으로 지령 각도의 계산이 간단하게 됩니다.

서보앰프 내부에서는 지령 펄스를 다음 그림과 같이 처리하고 있습니다.

●(PA05에 0을 설정하면 PA05는 무효가 되어, 모터 1회전당의 지령 펄스수는 
( 검출기 분해능(HF-KN 서보모터에서는 131072펄스)이 됩니다.
●(전자기어는 1/50~500의 범위가 되도록 설정해 주십시오.

지령 1펄스로
0.01deg 회전!

볼스크류(리드10mm)의 이동거리
100kpps 지령시 서보모터의 회전속도

1/1(감속기 없음) 

1/5(9/44)

1/12(49/576)

PA06

1

44

576

PA05

360

360

360

PA07

1

9

49

지령 1펄스

0.01deg

0.01deg

0.01deg

지령 36000펄스

360deg

360deg

360deg

166.6r/min

814.8r/min

1959.1r/min

감속비 1/n(실감속비)
테이블 회전 각도지령 1펄스로 테이블을 

0.01deg 회전시킬 때의 설정

지령 펄스

전자기어
PA05

검출기 분해능
×

PA06

PA07
×

＋

－

M 서보모터

엔코더E

100kpps 지령시의
서보모터의 회전속도

Point!Point!

설정 예
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●본카탈로그에기재된제품을올바르게사용하시기위해서사용하시
기전에는반드시「취급설명서」및「기술자료집」을자주잘읽어주
십시오.

안전한사용을위해

●2004년1월부터서보앰프에대한전원고조파억제에관한가이드
라인이「고압또는특별고압에서수전하는사용자의고조파억제가
이드라인」으로통일됩니다.
이것에의해, 이가이드라인의적용대상이되는수요가전은사용하
는서보앰프모두에대해서가이드라인에근거하여고조파전류의
계산을실시하고, 계약전력으로결정된한도값이내로하기위한대
책이필요하게됩니다. 
또한상기가이드라인의적용대상외의사용자에대해서는종래와
같이역률개선리액터(FR-HAL)를접속해주십시오.

서보고조파자주규제대책

운반·고정
●서보모터및엔코더에는충격이가해지지않게취급해주십시오. 
풀리, 커플링을끼어넣을때, 축쪽에서망치등으로타격을가하지
말아주십시오. 충격으로엔코더가고장나는경우가있습니다. 키부
착의경우에는축단에있는나사를이용하
여풀리또는커플링을끼어넣어주십시오.
또, 뽑을때는 풀리빼는 도구를사용해 주
십시오.

●서보모터의축에는허용하중이상의하중을주지마십시오. 
축의파손의원인이됩니다.

설치
●오일미스트, 먼지등이많은환경에서의설치는피해주십시오.
그러한 환경에서 사용되는 경우, 서보앰프는「밀폐 타입」의 제어반
내부에수납해주십시오.
서보모터는커버를붙이는등이대책을세워주십시오.

●서보앰프는수직인벽에세로방향으로설치해주십시오.
●서보앰프를밀폐반내에복수대로배치하여설치할때는서보앰프간
의 거리를 10mm이상으로 해 주십시오. 서보앰프를 밀착시켜 설치
하는일도가능합니다. 그경우에는, 주위온도를0~45℃로하거나,
실효 부하율 75%이하로 사
용해주십시오. 
또한, 서보앰프1대의경우는
상부 방향으로 40mm이상,
하부방향으로40mm이상의
거리가필요합니다. 
더불어 수명, 신뢰성 확보를
위해, 천정측과의 거리는 가
능한한넓게하여열이분산되도록설치해주십시오. 
특히복수대로배치하여설치할때는주의해주십시오.

●서보모터는단독의경우, 축수평, 상·하설치할수있습니다. 
축을위로(上) 설치로하는경우, 기어박스등에서기름이서보모터
에침입하지않게기계측에서대책을세워주십시오. 다만, 기어부착
의경우에는설치방향에제약이있는것도있기때문에주의해주십
시오.

●통전중이나전원차단후잠시동안에는서보모터등이고온이되는
경우가있기때문에접하지말아주십시오. 화상의원인이됩니다.

●회생옵션은고빈도로사용되면고온(온도상승100℃이상)이됩니다.
가연물, 열변형이우려되는곳의설치는실시하지말아주십시오. 
또한전선이본체에접하지않게주의해주십시오.

●케이블의클램프방법을충분히숙지하고케이블접속부에굴곡스
트레스및케이블자체스트레스가가해지지않게해주십시오.

●서보모터가이동하는용도에서는케이블의휨반경은필요한굴곡수
명과선의종류로결정해주십시오.

사용상의주의

10mm이상

40mm이상
100mm이상)
(복수대는

40mm이상

접지
●감전방지, 제어회로의전위를안정시키기위해서반드시접지해주
십시오.

●서보모터와서보앰프는1점접지로하므로각각의접지단자끼리를
접속하고, 서보앰프측에서대지로떨어뜨려주십시오.

●접지가불충분하다면위치어긋남등트러블의원인이됩니다.

배선
●상용 전원을 서보앰프의 출력 단자(U, V, W)에 인가하면 서보앰프
가 파손됩니다. 전원 투입전에 배선 오류 등 충분한 배선, 시퀀스의
체크를실시해주십시오.

●서보모터의입력단자(U, V, W)에상용전원을인가하면서보모터가
손상됩니다. 서보모터는서보앰프의출력단자(U, V, W)와접속해주
십시오.

●서보모터의입력단자(U, V, W)와서보앰프의출력단자(U, V, W)의
상은일치시켜접속해주십시오. 
일치하고있지않으면서보모터의제어를할수없습니다.

●위치제어, 속도제어의경우, 스트로크엔드신호(LSP, LSN)가유효
하게되도록해주십시오. 
무효의경우에는서보모터는움직이지않습니다.

초기설정
●사용할수있는서보모터와서보앰프의조합은결정되어있습니다.
설치전에반드시사용하는서보모터와서보앰프의형명을확인해주
십시오.

●파라미터 No.PA01로 제어 모드를 선택합니다. 초기값은 위치제어
모드로설정되어있기때문에다른제어모드를사용하는경우에는
설정값을변경해주십시오.

●회생옵션을 사용하는 경우, 파라미터 No.PA02를 변경해 주십시오.
초기값은회생옵션없음으로되어있어변경하지않으면회생능력
은올라가지않습니다.

운전
●서보앰프의 1차측에 전자 접촉기(MC)를 설치했을 경우, 이 MC로
빈번한시동·정지를실시하지말아주십시오. 
서보앰프고장의원인이됩니다.

●서보앰프는이상발생시보호기능이작동하여출력을정지하고, 서
보모터는다이나믹브레이크에의해급정지합니다.

●전자브레이크부착서보모터를사용하는경우, 서보ON 상태에서는
전자브레이크를걸지말아주십시오. 서보앰프과부하, 전자브레이
크수명의저하로연결됩니다. 전자브레이크는반드시서보OFF 상
태에서실행해주십시오.

●서보모터용량은정격토크가연속실효부하토크이상인것을선정
해주십시오.

●지령부의운전패턴은정지정
정시간(ts)을 고려하여 위치
결정이완료되도록작성해주
십시오.

●부하의관성모멘트는되도록
사용하는서보모터의추천부
하 관성 모멘트비 이하로 사
용해주십시오.
너무크면양호한성능을얻을수 없는경우가있습니다.

선정상의주의

지령 패턴

서보모터의
움직임

지령시간
시간

ts

위치결정 시간

속
도 

사용상·선정상의주의사항
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Mitsubishi Electric Corp

홍콩 FA센터

대만 FA센터

태국 FA센터

북미 FA센터

브라질 FA센터

아세안 FA센터

인도 FA센터
광주 FA센터

상해 FA센터

천진 FA센터
북경 FA센터

한국 FA센터

러시아 FA센터
영국 FA센터

중동유럽 FA센터
유럽 FA센터

상해
FA센터

인도
FA센터

북미
FA센터

유럽
FA센터

영국
FA센터

러시아
FA센터

중동유럽
FA센터

브라질
FA센터

북경
FA센터

천진
FA센터

광주
FA센터

홍콩
FA센터

대만
FA센터

한국
FA센터

태국
FA센터

아세안
FA센터

글로벌해외FA센터

주
의
사
항
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안전하게사용하기위하여

●본카탈로그에기재되어있는제품을올바르게사용하기위해서는사용하기전에반드시「매뉴얼」을읽어주십시오.
●본제품은일반공업용이대상인범용품으로제작되었으며, 인명에영향을미치는상황에서사용되는기기또는시스템에적용할목적으로 설계·제조된것은아닙니다.
●본제품을원자력용, 전력용, 항공우주용, 의료용, 승용이동체용기기또는시스템등특수용도로적용하고자하는경우에는당사의영업담당창구에문의하여주십시오.
●본제품은엄중한품질관리체제하에서제작되었으나, 본제품의고장에의해중대한사고또는손실의발생이예상되는설비로의적용시에는백업이나훼일세이프기능을

시스템적으로설치하여주십시오.

주의사항

당사가책임질수없는사유로부터발생한손해, 
당사제품의고장에기인한고객의기회손실, 이익, 

당사의예측가능여부를불문하고, 특별한사정에의한손실, 
2차손해, 사고보상, 당사제품이외의손상및

기타업무에대한보장에대해서는당사는책임을지지않습니다.

韓國三菱電機AUTOMATION(株)

157-200  서울특별시 강서구 가양동 1480-6
TEL. 02)3660-9515~19 FAX. 02)3664-8372/8335

617-726  부산광역시 사상구 괘법동 578
산업용품유통상가 업무동 206호
TEL. 051)319-3747 FAX. 051)319-3768

702-835  대구광역시 북구 산격동 1630  KT산격사옥 4층
TEL. 053)382-7400~1 FAX. 053)382-7411

서울특별시 강서구 가양동 1480-6 2F
TEL. 02)3660-9607 FAX. 02)3663-0475

본 사:

:

:

:

부산영업소

대구영업소

F.A 센터

http://www.mitsubishi-automation.co.kr




