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1 소개 

B&R 모션 제어 솔루션은 개발과 시운전 전체 과정에 걸쳐서 Automation Studio 에 완전히 통합되어 있다.  

 

교육 자료는 모션 제어 솔루션을 개발, 설정, 실행하는데 중요한 Automation Studio 의 여러 과정을 

다룬다. 

 

 
그림 1 B&R 의 통합 자동화 솔루션 

 

이 교육 과정 동안, 우리는 모션 제어 솔루션에 다양한 부품들의 역할을 자세히 살펴볼 것이다. Automa-

tion Studio 에 있는 진단 도구는 효율적인 테스트와 시운전에 이상적인 환경을 제공한다. 교육 자료에 

예제는 당신을 통합 모션 제어와 근본적으로 익숙하게 일하도록 설계되었다. Automation Studio 

도움말은 필요한 모든 파라미터에 대해서 상세한 설명을 제공함으로써 당신이 프로젝트를 개발하는데 

지원할 것이다. 

 

1.1 학습 목표 

선정된 예제들은 Automation Studio 에서 모션 제어 시스템을  설정하는 절차와 NC Test 로 시운전하는 

절차를 알려줄 것이다. 

 

 피지컬 뷰(Physical View)에 ACOPOS 서보드라이브를  추가하는 법을 배울 것이다. 

 모션 제어 시스템에서 사용되는 설정 파일을 배울 것이다. 

 하드웨어 구성요소들과 관련 설명이 Automation Studio help 어디에 있는지 배울 것이다. 

 NC Test 에서 드라이브 축을 어떻게 시운전하는지 배울 것이다. 

 NC Test 에서 작업하고 NC Trace 에서 드라이브 데이터를 수집하는 방법을 배울 것이다. 

 Automation Studio 에서 드라이브 시뮬레이션 옵션 설정을 배울 것이다. 

 

1.2 안전 표시와 부호 

별도로 명시되지 않는다면 “TM210 – Working with Automation Studio“에 적용된 도식과 안전 설명을 

따른다.  
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2 드라이브 커뮤니케이션 

이번 장은 제어기와 드라이브가 어떻게 통신하고 다양한 드라이브 파라미터 개요에 대한 간단한 설명을 

제공한다. 또한 어떤 모션 제어 어플리케이션과 진단도구가 드라이브 축과 통신하는 데 사용한 

인터페이스를 설명한다.  

 
그림 2시스템 디자이너에서 보이는 모션 제어 시스템 

 

위 이미지는 모션 제어 시스템을 구성하는 요소를 보여준다. ACOPOS 서보 드라이브는 POWERLINK 를 

통해서 X20 CPU 에 연결되어 있다. ACOPOS 서보 드라이브는 모터에 파워를 전달하는 모터 케이블과 

드라이브에 위치 데이터를 보내주는 엔코더 케이블을 사용하여 모터와 연결된다. 

 

 

Automation Studio에서 프로젝트 개발 

 

절차 설명 

프로젝트 개발 

모션제어 시스템을 위한 하드웨어 구성은 Automation Studio 에서 구성한다. 예를 

들어서, ACOPOS 서버 드라이버는 Physical View 나 시스템 디자이너(System 

Designer)에서 추가한다. (“ACOPOS 드라이버와 모터 추가하기”) 

구성 
드라이브 구성은 반드시 실제 사용되는 구성과 동일하게 설정해야한다. 

(“모션 제어 시스템 요소”) 

진단 및 테스트 툴 

NC Test 와 System Diagnostics Manager(SDM)은 사용자에게 다양한 진단과 

커미셔닝 툴로 제공된다. 이들은 위치 결정 시퀀스가 시작되고 분석을 위해 값이 

기록되도록 허용한다. (“시운전과 진단”) 

시뮬레이션 
Automation Studio 는 모터와 서버 드라이브 시뮬레이션을 지원한다. 

(“시뮬레이션 옵션”) 

소프트웨어 개발 

B&R 드라이브 솔루션을 위한 소프트웨어는 PLCopen 모션 제어 라이브러리를 

사용하여 개발되었다. 더 자세한 정보는 “TM440 – Motion control: Basic Func-

tions”와 “TM441-Motion control: Multi-axis Functions”를 참조하라. 

표 1 Automation Studio 에서 프로젝트 개발 전체 개요 
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2.1 드라이브 파라미터와 드라이브 커뮤니케이션 

 

드라이브 파라미터 

드라이브 파라미터는 두 가지 일반 그룹으로 나눌 수 있다. 첫번째 그룹은 하드웨어 설정에 필요한 

파라미터를 포함한고 두번째 그룹은 위치 결정 시퀀스를 위한 파라미터를 포함한다. 

 

하드웨어 구성을 위한 파라미터 위치 결정 순서를 위한 파라미터 

모터 파리미터 이동 파라미터 

엔코더 인터페이스 속도/가속도  

공급 전원 축 제한 값(Axis limit values) 

표 2 어떤 드라이브 파라미터가 그룹으로 분류되는지 나타낸 예시 

 

 

드라이브 커뮤니케이션 

POWERLINK 를 통해 제어기와 드라이브 사이에 변환된 데이터를 바탕으로 드라이브가 동작한다. 

NC Manager 는 어플리케이션과 ACOPOS 서보드라이브의 NC operating system 사이의 연결을 

제공한다. ACOPOS 서보드라이브는 엔코더 인터페이스를 통해서 모터에 설정값을 제공하고 피드백을 

받는다. 

 

 
그림 3 POWERLINK 를 통해 ACOPOS서보 드라이버와 제어기가 데이터를 교환한다. ACOPOS서보 드라이버와 모터의 연결은 모터 

케이블과 엔코더 케이블을 이용한다. 

 

 

 
그림 4 드라이버와 제어기 사이에 통신.  ACOPOS 서보 드라이버에 설정 값이 전달되고 관련 위치 값 피드백을 받는다. 

 

 

드라이브 통신을 위해 필요한 데이터는 두 가지 카테고리로 나뉜다. 
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드라이브 파라미터와 명령 상태 테이터 

드라이브 파리미터는 제어기에서 드라이브로 

전송된다.  

명령은 드라이브에 위치 위치 결정 전달을 위해 

사용된다. 

드라이브는 제어기에 드라이브 제어 루프 상태와 

위치 결정 전달 시퀀스가 포함된 상태 테이터를 

전달한다. 

표 3 파라미터, 명령, 상태의 차이점 

 

NC 동작 시스템과 드라이브 설정에 필요한 파라미터는 자동으로 드라이브로 전송된다. 이는 드라이브 

연결이 끊기거나 드라이브가 교체될 때도 발생한다. 드라이브 업데이트를 위해 별도의 스텝이 필요하지 

않다. 

 

ACP10_MC 라이브러리에 포함된 사용하기 쉬운 PLCopen 펑션 블럭들은 모션 제어 어플리케이션을 

위한 프로그래밍 인터페이스를 제공한다. (“TM440 – Motion Control : Basic Functions”를 참고)  

 

2.2 소프트웨어 컨셉과 소트프웨어 인터페이스 

 

어떤 드라이브 구성요소들이 사용되더라도, 모든 축은 소프트웨어에서 동일한 방식으로 다루어져야 한다.  

NC 객체(NC object)는 각 축을 나타낸다. – 서보 드라이버, 주파수 컨버터, 스텝 모터 드라이버, 유압 

드라이버 등. 

NC 객체는 드라이브 종류에 독립적인 표준화된 데이터 구조를 가지고 있어서 동일 어플리케이션이 다른 

다양한 축에 사용될 수 있다.  

 

NC 객체는 해당 축의 모션 제어 어플리케이션과 진단도구로 사용된다. NC 객체는 단일 축 어플리케이션, 

전기적 기어와 캠 프로파일를 포함한 커플링을 위한 현실과 가상 축으로 나뉜다. “TM1111 – Integrated 

motion control” 교육 자료는 어떻게 패스-제어 동작을 설정하고 구동시키는지 명시되어 있다. 

 

현실 축(Real axis) 

NG 객체는 위치결정 엔코더를 가진 모터와 실재 서보 드라이브를 

동작시키는데 사용된다. 예를 들면, 서보 드라이브는 모터 설정 값을 

만들고 모터 움직임은 위치결정 엔코더에 의해 모니터링 된다. 

 

 

 

가상 축(Virtual axis) 

현실 축 뿐만 아니라, ACOPOS 는 가상 축 동작 옵션을 제공한다.  

이 드라이브는  혼자서 “설정 값 발생기”의 한 종류처럼 작동한다. (즉, 

위치, 속도를 위한 설정 값을 발생함.) 현실 축과 동일한 방식으로 

작동한다. 현실 축은 가상축의 위치와 연결될 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ NC objects 

 

그림 5 와인더 구동 모터 

그림 6 가상 축 
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3 첫 프로젝트 

이번장은 당신의 프로젝트를 순서대로 진행하는데 도움을 줄 것이다. –  Automation Studio 테스트 

환경에서 ACOPOS 서보 드라이브를 추가하고 첫번째 움직임을 수행할때까지. 마지막에 당신은 모든 

예제를 마스터할 것이다. 

 

아래 과정이 반드시 수행되어야 한다: 

1. Automation Studio 에서 X20 CPU 로 프로젝트 생성 

2. 파워링크(POWERLINK) 또는 X2X 인터페이스가 있는 드라이버 추가 

3. 드라이브 구성 위자드 안내 따라하기 

4. 콤팩트 플래쉬카드에 데이터 생성 

5. 테스트 환경 열기 

6. 필요한 움직임 확인하기 

3.1 ACOPOS 드라이버와 모터 추가하기 

이번에는 POWERLINK 인터페이스에 어떻게 ACOPOS 서보 드라이브(ACOPOS servo drive)
1
를 

추가하는지 설명할 것이다. 당신이 이것을 수행 하기 전에, X20 CPU 를 포함한 Automation Studio 가 

필요한다. 새로운 Automation Studio 를 생성하는 방법에 관한 내용은 Automation Studio 도움말을 

참고하기 바란다. 피지컬 뷰(Physical View)나 시스템 디자이너(System Designer)를 선택한 후, POW-

ERLINK 인터페이스에 ACOPOS 서보 드라이브를 추가할 수 있다. 

 

 
그림 7 Physical View 또는 System Designer에서 파워링크 인터페이스 선택 

 

POWERLINK 인터페이스가 선정 후, 사용가능한 모든 장치들은 하드웨어 카달로그에서 미리 선정된다. 

더 나아가 “Drive”와 “ACOPOS”필터를 밑에서부터 클릭하라. 목록에 있는 어떤 장치라도 드래그를 통해 

X20 CPU 의 POWERLINK 인터페이스로 옮길 수 있다. 

 

 
그림 8 필터를 사용하여 선택의 폭을 줄이고 ACOPOS 드라이브를 드래그-앤드-드롭으로 추가하기 

                                                      
1
 ACOPOSmuti, ACOPOSinverter, 스테퍼 모터 모듈 같이  다른 B&R 드라이브 가족들도 하드웨어 

카탈로그에서 피지컬 뷰로 추가할 수 있다. 
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Automation Studio \ Getting started 

 Creating programs in Automation Studio \ X20 CPU example project 

 Creating a motion application in Automation Studio \ Motion application example 

Motion \ Project development \ Motion control \ Setting-up an axis  

 

위자드 창은 사용하는 드라이버 하드웨어에 따라 매우 다르다. 개별적인 설정에 대한 설명은 

다음에 설명되어 있다. 

 ACOPOS 구성 위자드 

 ACOPOSmuti 구성 위자드 

 X20 스테퍼 모터 모듈 구성 위자드 

 ACOPOSinverter 구성 위자드 

 

3.1.1 ACOPOS 구성 위자드 

POWERLINK 인터페이스에 ACOPOS 드라이브를 추가할 때, 새로운 드라이브 설정을 돕기 위해 위자드 

창이 열릴 것이다. 드라이브가 POWERLINK 인터페이스에 할당되었기 때문에 올바른 인터페이스 카드가 

이미 SS1
2
에 추가되었다. 위자드의 다음 단계는 엔코더 인터페이스, 모터와 기본 축 설정에 관련된 

선정을 도울 것이다. 

 

엔코더 인터페이스 선정 

EnDat 엔코더 인터페이스는 ACOPOS 드라이브의 SS2 로 선정되었다. SS3 슬롯은 비워야 하며, 우리는 

“Skip this page”를 선택해서 넘어갈 수 있다. 

 

 
그림 9 엔코더 인터페이스 선정- SS2 는 EnDat  

 
그림 10 SS3 슬롯은 추가 카드 없이 비워두기 

 

  

                                                      
2
 The abbreviation SS stands for subslot 
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모터 선정 

 

이전 페이지에서, 우리는 EnDat 인터페이스를 선택했다. 

만약 EnDat 인터페이스를 가진 B&R 모터가 사용된다면, 

모터의 모든 정보가 엔코더에 저장된다. ACOPOS 

시스템은 엔코더 인터페이스로부터 모터 데이터를 읽는다. 

이 경우, “Skip this page”로 모터 선택 창을 넘길 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

기본 축 파라미터 구성 

위자드 다음 페이지들은 드라이브 기본 파라미터 설정을 구성에 도움을 줄 것이다. 첫째, 에러 메세지가 

출력되는 언어를 선택할 수 있다. 그리고 나서 축 레퍼런스 이름(reference name)을 선정한다. 이 

특별한 이름은 모션 제어 어플리케이션에서 축을 다루는데 사용될 것이다. “Usage” 옵션은 축을 

동작시키기 위한 PLCopen 프로그래밍 인터페이스로 미리 선택되었다. 드라이버의 디지털 입력 신호도 

설정할 수 있다. 

 

 
그림 12 에러 메세지 언어 설정 

 
그림 13 축 레퍼런스 이름: “gAxis01“, PLCopen 

프로그래밍을 위한, ACOPOS 디지털 입력 신호 

 

 

 

  

그림 11 EnDat 엔코더 인터페이스를 사용하면 

B&R 모터 데이터가 엔코더에 저장된다. 
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위자드의 마지막 페이지는 공급 전원(power supply
3
) 

설정 방법이다. 테스트 목적으로 ACOPOS 시스템은 

DC bus 를 거쳐 24V 로 공급될 수 있다. 전압 

모니터링을 위한 리밋을 추가하여, phase failure 

모니터링을 위해 모드 설정도 가능하다. 

ACOPOS 서보드라이브 전원 모니터링과 다양한 

종류에 대한 부가 정보는 Automation Studio 

도움말을 참고바란다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Motion \ Reference manual \ ACOPOS drive functions \ Power transmission \ Supply 

\ Monitoring 

 

Hardware \ Motion control \ ACOPOS \ Technical data \ 

 ACOPOS servo drives \ Indicators 

 ACOPOS plug-in modules 

 

3.1.2 ACOPOSmulti 구성 위자드 

ACOPOSmulti 인버터 모듈을 구동하기 위해서 수동적이거나 능동적인 전원 공급 모듈(passive or active 

power supply module)이 필요하다. 인버터 모듈처럼, 이 전원 공급 모듈에 파워링크 네트워크가 

추가되야 한다. 전원 공급 모듈(power supply modules)
4
과 인버터 모듈 구성 위자드는 매우 간단하다. 

사용되는 ACOPOSmuti 모듈에 따라서, 몇 가지 구성 옵션이 존재하지 않는다. 

 

Hardware \ Motion control \ ACOPOSmuti \ General information 

Hardware \ Motion control \ ACOPOSmuti \ Technical data 

 Configuration of an ACOPOSmuti drive system 

 8B0P passive power supply modules 

 8BVP power supply modules 

 8BVI power inverter modules 

 

 

                                                      
3
 테스트 목적으로, ACOPOS 시스템은 DC bus 24V 를 공급할 수 있다. 

4
 능동적인 전원 공급 모듈(Active power supply module) 플러그인 카드(plug-in card) 슬롯을 통해 장비를 

갖출 수 있다. 이 구성 옵션은 수동적인 전원 공급 모듈(Passive power supply module)에는 존재하지 

않는다. 

그림 14 공급 전압 설정과 phase failure 모니터링 
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파워링크 인터페이스에 ACOPOSmuti 모듈(ACOPOSmuti module
5
)을 추가할 때, 위자드는 새로운 

드라이버 구성 프로세스에 맞춰 안내할 것이다. 위자드 다음 단계는 엔코더 인터페이스(encoder inter-

face
6
), 모터(motor

7
), 기본 축 설정을 하는 것이다. 

 

 

엔코더 인터페이스 선정 

EnDat 엔코더 인터페이스는 ACOPOS 드라이브의 SS1
8
으로 선정되었다. ACOPOSmuti / SS2 슬롯은 

비워야 하며, 우리는 “Skip this page”를 선택해서 넘어갈 수 있다. 

 

 
그림 15 엔코더 인터페이스 선정 – SS1는 EnDat  

 
그림 16 SS3 슬롯은 추가 카드 없이 비워두기 

 

Hardware \ Motion control \ ACOPOSmuti \ Technical data \ 8BAC plug-in module 

 

 

  

                                                      
5
 이 문서에서  전원 공급 모듈과 인버터 모듈은 일반적으로 ACOPOSmuti 모듈로 언급됩니다. 

6
 이 옵션은 수동적인 전원 공급 모듈(Passive power supply module)에 존재하지 않습니다. 

7
 이 옵션은 모든 전원 공급 모듈(Passive power supply module)에 존재하지 않습니다. 

8
 줄임말 SS 는 subslot 을 의미합니다. 
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전원 공급 모듈을 위한 전원 공급과 에러 메세지 

 

ACOPOSmuti 전원 공급 모듈 구성할 때,  ACO-

POSmuti 렉의 버스 전압 설정이 필요하다. 

능동적인(passive) 전원 공급 모듈을 사용할때, 버스 

전압 설정은 필요하지 않다. 

에러 메시지에서 사용되는 언어 설정도 필요하다. 

전원 공급 모듈을 위해, 모터 수정과 인버터 모듈을 

위한 특정 설정은 필요하지 않다. 

다음 단계는 축 레퍼런스와 디지털 입력 신호 

설정이다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Hardware \ Motion control \ ACOPOSmuti \ Technical data \ 8BVP power supply mod-

ules 

 

 

모터 선정 

이전 페이지에서, EnDat 인터페이스를 선택했다. 

만약 EnDat 인터페이스를 가진 B&R 모터가 

사용된다면, 모터의 모든 정보가 엔코더에 저장된다. 

ACOPOSmuti 시스템은 엔코더 인터페이스로부터 

모터 데이터를 읽는다. 이 경우, “Skip this page”로 

모터 선택 창을 넘길 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

그림 17 버스 전압과 에러 메시시 언어 설정 

그림 18 EnDat 엔코더 인터페이스를 사용하면 B&R 모터 

데이터가 엔코더에 저장된다. 
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전원 공급 모듈을 위한 전원 공급과 에러 메세지 

인버터 모듈의 공급 전압을 여기서 구성한다. ACO-

POSmuti 시스템은 독립적으로 특정 전압 모니터링을 

한다. 에러 메시지에서 사용되는 언어 설정도 

필요하다. 

ACOPOSmuti 인버터 모듈과 다양한 디바이스 타입에 

대한 추가적인 정보는 Automation Studio 도움말을 

참고하라. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Motion \ Reference manual \ ACOPOs drive functions \ Power transmission \ Supply 

\ Monitoring 

 

 

축 레퍼런스와 디지털 입력 신호 

축 레퍼런스 이름(reference name)을 명명한다. 이 

특별한 이름은 드라이브 어플리케이션에서 ACO-

POSmuti 모듈을 접근하는데 사용된다.  

“Usage” 옵션은 축을 동작시키기 위한 PLCopen 

프로그래밍 인터페이스로 미리 선택되었다. ACO-

POSmuti 드라이버의 디지털 입력 신호도 설정할 수 

있다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Motion \ Reference manual \ ACOPOs drive functions \ Digital inputs and I/O modules 

 

 

 

 

 

그림 19 공급 전압과 에러 메시지 언어 설정 

그림 20축 레퍼런스 이름: “gAxis01“, PLCopen 

프로그래밍을 위한, ACOPOS 디지털 입력 신호 
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드라이브 구성 위자드 완료 

구성 개요 마지막은 전원 공급 장치 유형과 모니터링 

되는 전압을 보여준다. 이 창에서 파워링크 

네트워크의 ACOPOSmuti 모듈에 대한 장비별 

설정을 할 수도 있다. 예를 들어, 자동적으로 

할당되는 파워링크 네트워크 노드 번호를 설정 할 수 

있다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Motion \ Reference manual \ ACOPOs drive functions \ Network, position coupling and 

axis cross-link \ DNA (Dynamic node allocation) 

 

 

3.1.3 X20 스테퍼 모터 모듈 구성 위자드 

X2X 인터페이스에 X20 스테퍼 모터 모듈을 추가할때, 새로운 드라이브 설정을 돕기 위해 위자드 창이 

열릴 것이다. 

 

펑션 모델(function model)과 에러 메시지 언어 선정 

표준 펑션 모델에서, X20 스테퍼 모터 모듈은 다른 B&R 드라이버처럼 구동한다. 다른 펑션 모델에서, 

X20 스테퍼 모터 모듈을 오직 I/O mapping 을 이용해서 구동한다. 다음 다이얼 박스는 드라이브 에러 

메시지 언어 선택을 돕는다. 

 

 
그림 22 펑션 모델 선정 

 
그림 23 에러 메시지 언어 선정 

 

그림 21 POWERLInK 설정, 설정 구성 요약 
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축 레퍼런스와 디지털 입력 신호 

스테퍼 모터 축 구동을 위해 전역 축 레퍼런스는 반드시 

생성해야한다. 이름은 어플리케이션 소프웨어에서 축을 

접근하는데 사용된다. E-stop 레벨과 리밋 스위치는 

후에 구성할 수 있다. 입력 로직이 올바르지 않거나  

배선작업이 완료되지 않았다면, 축은 구동하지 않는다.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

드라이브 기본 파라미터 구성 

1. 전류 설정: 

스테퍼 모터를 구동하기 위해서 전류는 반드시 올바르게
9 
설정해야한다. 유지 전류(holding 

current), 정격 전류(nominal current), 최대 전류(maximum current)가 구성된다. 구성은 X20 

스테퍼 모터 모듈에서 제공하는 전류 백분율을 사용하여 수행된다. 보다 높은 유지 전류는 

스테퍼 모터가 대기상태(standstill)에서 가열되도록 한다. 정격 전류가 충분히 높게 구성되지 

않았다면, 위치결정 동안 구성된 설정 속도와 가속도에 도달하지 않을 수 있다. 

2. 위치 피드백: 

스테퍼 모터는 엔코더 피드백이 있든 없든 위치 이동을 할 수 있다. 여기에서 보이는 예제 

구성에서, 외부 위치 엔코더는 사용되지 않는다. 이 경우에, “Position sync”파라미터 값은 

“Setpper Counter 01”로 반드시 설정해야한다. 모터의 실제 위치는 내부적으로 계산된다. 

3. 모터 회전내 유닛: 

스테퍼 모터는 마이크로 스텝으로 움직인다. 각각의 풀 스텝은 256 microstep 의 분해능을 

갖는다. 만약 모터 회전은 200 풀 스텝을 걸린다면, 이 것은 51,300 microsteps 이다. 외부 위치 

엔코더가 사용되지 않으면 이 값은 “Encoder increment per revolution”파라미터에 입력한다. 

외부 위치 엔코더가 사용된다면,  모터 회전 당 엔코더가 반환하는 증분 수를 여기에 입력해야 

한다. 

시스템은 자동적으로 유닛을 상응하는 하중으로 변환한다. 주어진 예제에서, 1000 

유닛(units)은 51,200 마이크로 스텝에 해당하며, 이는 모터 1 회전과 동일하다. 

 

                                                      
9
 모터 구성 포인트가 선정되어야 전류가 정격 전류보다 낮거나 같을 수 있다. 올바르지 않은 구성은 모터가 

과부화됩니다. 이 설정은 현재 사용중인 응용 프로그램에 따라 다릅니다. 

그림 24 축 레퍼런스와 디지털 신호 구성 
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그림 25 전류, 엔코더 피드백, 유닛 설정 

 

위자드에서 구성된 파라미터들은 피지컬 뷰/ X20 스테퍼 모터 모듈 바로가기 기능을 통해 다시 

열고 수정할 수 있다. 

모든 파라미터에 대한 상세한 설명은 X20 스테퍼 모터 모듈 데이터 시트 “Standard function 

model”을 참조하라. 

구성 대상에 추가적인 부분(“모션 제어 시스템 요소”), 전역 변수 선언, X20 스테퍼 모터 

모듈의 I/O mapping, “ncsdcctrl” 프로그램이 생성되어 있다. 추가적인 정보는 Automation 

Studio 도움말 ACP10SDC 에서 확인할 수 있다. 

 

Hardware \ X20 system \ X20 modules \ Motor modules \ X20SM1436 

 Technical data 

 Register of the Standard and Standard+SDC function models 

Hardware \ Motion control \ Stepper motors 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ SDC overview \ System overview 

3.1.4 ACOPOSinverter 구성 위자드 

파워링크 인터페이스에 ACOPOSinverter 모듈을 추가할때, 새로운 드라이브 설정을 돕기 위해 위자드 

창이 열릴 것이다. 

 

펑션 모델(function model)과 에러 메시지 언어 선정 

드라이버 구성 위자드의 두 창은 ACOPOSinverter 펑션 모델과 에러 메시지 언어 선정을 할 수 있다. 

“Standard” 펑션 모델을 선택하고 계속진행한다. 
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그림 26 “Standard“ 펑션 모델 선택 

 
그림 27 에러 메시지 언어 선정 

 

 

축 레퍼런스와 디지털 입력 신호 

모터 축 구동을 위해 전역 축 레퍼런스는 반드시 

생성해야한다. 이름은 어플리케이션 소프웨어에서 

축을 접근하는데 사용된다. E-stop 레벨과 리밋 

스위치는 후에 구성할 수 있다. 입력 로직이 

올바르지 않거나  배선작업이 완료되지 않았다면, 

축은 구동하지 않는다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

그림 28 축 레퍼런스와 디지털 입력 신호 구성 
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기본 축 파리미터 구성 

위자드 다음 페이지는 드라이브와 모터 구성을 위한 몇 가지 기본 파라미터 설정을 돕는다. 여기에는 

드라이브 구성에서 모터 유형 플레이트(type plate)의 데이터 입력을 포함한다. 일부 파라미터들은 

델타(Δ) 또는 스타 연결 처럼 유형 플레이트에 지정된다. 다음 예제에서, 모터는 델타 연결(Δ)을 

사용하여 ACOPOSinverter 모듈에 연결되어 있다. 아래 표에는 모터 유형 플레이트의 이름 및 데이터와 

드리압브 구성에 해당 파라미터가 나열되어 있다. 

 

Name 

Nameplate  
Volts Δ Volt Y Hz Rpm kW Cos θ A Δ / Y 

Value 

Namveplate 
230 400 50 1310 0.18 0.78 1.03/0.59 

Parameter 

ACOPOSinverter 
UNS - FRS NSP NPR COS NCR / - 

표 4 드라이브 구성에 할당하는, 모터 유형 플레이트의 이름 및 데이터 

 

 

이미지는 드라이브 구성에서 사용되는 모터 유형 플레이트의 값을 보여준다. 

 

 
그림 29 드라이브 구성 위젯에서 모터 데이터 입력 

 

위자드 완료 후, 피지컬 뷰 / ACOPOSinverter 모듈 구성을 열거나 수정할 수 있다. 각 

제어기가 부팅되거나 ACOPOSinverter 모듈이 파워링크 네트워크에 감지되면, 구성 데이터가 

자동적으로 전송된다. 기존 모든 데이터를 덮어 쓴다. 모든 파라미터 설명은 관련 사용자 

매뉴얼(user’s manual)에서 확인할 수 있습니다. 파워링크 노드 번호는 ACOPOSinverter / 

통합 운영 터미널을 사용하여 설정할 수 있다. 드라이브 정보는 ACOPOSinverter 모듈의 I/O 

mapping 을 통해 런타임동안 확인할 수 있다. 
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Hardware \ Motion control \ ACOPOSinverter P74 \ Installation guide \ installation 

\ POWERLINK interface(8I0IF108.400-1) \ 

 LED status indicators 

 POWERLINK station number 

Hardware \ Motion control \ ACOPOSinverter P74 \ Programming guide \ Programming 

\ Configuration mode (ConF) \ Menu \ 

 Factory settings (FCS-) 

 All parameters \ Drive data (drC-) \ Asynchronous motor parameters (ASY-) 

Hardware \ Motion control \ ACOPOSinverter P74 \ 

 Programming guide \ Overview \ Operation with SDC 

 Register description 
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3.2 노드 넘버 설정과 콤팩트 플래쉬(Compact Flash) 데이터 생성 

피지컬 뷰(Physical View)와 시스템 디자이너(System Designer)에서 드라이브를 볼 수 있다. 드라이브 

슬럿(slot
10

)을 선택 후, 엔코더 인터페이스를 추가하거나 교체할 수 있다. 

 

피지컬 뷰에 드라이브 추가시, Automation Studio / Logical View 에 필요한 모든 설정 대상이 자동으로 

생성될 것이다. 이 대상에 대한 설명은 다음 장(“모션 제어 시스템 요소”)에서 볼 수 있다. 

 

 
그림 30 피지컬 뷰와 시스템 디자이너에 추가된 ACOPOS 드라이브 

 

 

파워링크 노드 번호(POWERLINK node number) 설정 

 

Automation Studio 는 파워링크 스테이션 노드 번호를 순차적으로 

할당한다. Automation Studio 에서 설정된 노드 번호는 ACOPOS 

서보드라이브의 통신 모듈 노드 번호와 일치해야 한다. 피지컬 뷰나 

시스템 디자이너에서 ACOPOS 서보 드라이브 바로가기 메뉴를 통해 

노드 번호를 바꿀 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

콤팩트 플래쉬 카드(Compact Flash card) 데이터 생성 

 – LED 상태 표시(LED status indicators) 확인 

 

수정된 하드웨어 구성은 온라인 연결 이용하거나 콤팩트 플래쉬를 

사용해서 타겟 시스템으로  로딩된다. X20 CPU 가 재시작될 때, 모든 

파라미터는 ACOPOS 서보 드라이버로 전송될 것이다. 구성을 

전송하고 재시작이 완료되면, ACOPOS 드라이브 “READY” LED 가 

녹색으로 변경될 것이다. 

 

 

                                                      
10

 ACOPOS, ACOPOSmulti 시스템에는 추가적인 엔코더 옵션 또는 플러그 인 카드(plug-in card) 를 

추가할 수 있다. 

그림 31 피지컬 뷰에서 노드 번호 변경 

그림 32 ACOPOS 서보 드라이브가 

구동될 준비가 되었다. 
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B&R 드라이브 솔루션에 포함되는 다양한 디바이스의 LED 상태 표시에 대한 위치와 의미는 

관련 사용자 매뉴얼(user’s manual)에 명시되어 있다. 

 

Project management \ Hardware management \ Physical View \ Editing operations 

\ Changing the node number 

Automation Software \ Getting started \ Creating programs with Automation Studio 

\ First project with an X20 CPU \ Ethernet settings on the PC 

 

3.3 드라이버 준비와 이동하기 

X20 CPU 와 ACOPOS 서보드라이브를 위한 하드웨어 설정은 Automation Studio 에 준비되어 있고 

제어기로 전달 되었다. 이제 모터를 구동할 시간이다. 

 

 

NC Test  창(NC Test window ) 열기 

 

Automation Studio/ NC Test 창은 어떤 드라이브도 실행될 수 

있다. 이 창은피지컬 뷰나 시스템 디자이너에 있는 ACOPOS 

서보 드라이버를 마우스 우측 버튼을 클릭후 바로가기 

메뉴에서 “Test”를 선택하여 열수 있다.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ACOPOS 모듈에 따라서, 다중 모터와 가상 축(virtual axes
11

)을 

제어 하는 것이 가능하다. 해당하는 축을 선택한다. (이 

예시에서는“gAxis01”). 

 

 

 

 

 

 

 

  

                                                      
11

 가상 축은 각 현실 축에서 제공한다. 2 축 모듈은 가상 축 2 개를 제공한다. 선택 다이얼로그 박스에서 총 

4 개 축 목록이 나타난다. 

그림 33 NC Test 창은 ACOPOS 서보 

드라이브 바로가기 매뉴로 열 수 있다. 

그림 34 축 선택 
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NC Test 를 열 때, 확인 다이얼로그 박스가 나타난다. 여기서 “Exclu-

sive Mode”를 선택해야 한다. 다른 모드에 대한 설명은 다음 

장(“시운전과 진단”)에서 확인 할 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

제어기 켜기 및 홈잉(homing) 

NC Test 창을 연 후, 커맨드 인터페이스(command interface)에서 선택할 수 있는 많은 액션이 있다. 

액션을 실행하기 위해서는 커맨드 구조를 선택하고 메뉴 바에 있는 아이콘을 클릭하거나 엔터<Enter>를 

누른다. 

 

 
그림 36 제어기 켜기 

 
그림 37 홈잉 

 

구동 수행 

제어기가 켜진 후 홈잉이 완료되면, 드라이브는 구동 준비가 되었다. 예를 들어서 기본 동작 명령어는 

모터를 시계 방향으로 회전 시키는데 사용될 수 있다. 

 

 
그림 38 정방향 움직임 시작 

 
그림 39 정지 

 

이 단계를 완료하면, 드라이브에 연결된 모터 구동이 가능하다. NC Test 환경에 있는 옵션과 창에 대한 

상세한 설명은 다음 장에 있다.(“시운전과 진단”) 

 

Automation software \ Getting started \ Creating a motion application in Automation 

그림 35 NC Test 열 때, 확인 

다이얼로그 박스에서 Exculusive 

Mode 



 첫 프로젝트 

 

Copyright © B&R - Subject to change without notice 

TM410 - 통합 모션 제어 시작하기_KOR.docx 

 
21/53 

 
 

Studio \ Motion application example \ Moving an axis in the test window 

Motion \ Commissioning 

Motion \ Diagnostics \ NC Teset \ Command interface 

 

 

3.4 테스트 정의: 당신의 첫 프로젝트 생성하기 

이 장에서 우리는 모션 프로젝트를 생성, 콤팩트 플래쉬 카드로 전송, NC Test 를 사용하여 축 제어를 

하기 위해 Automation Studio 도움말을 사용할 것이다. 

 

 

예제:  Automation Studio 도움말 지원을 받아서 새로운 프로젝트 생성 

 

도움말에서 해당하는 내용은 Automation Studio / 시작 페이지에서 바로 찾을 수 있다. 

 
그림 40 Automation Studio 시작페이지 – Getting Started 

 

1) “How do I create a motion project?” 시작 페이지 링크 클릭 

2) “First motion application” 예시 선택 

3) 각 단계를 순차적으로 진행 

 Automation Studio 프로젝트 생성(Create an Automation Studio project) 

 ACOPOS 서보 드라이버 추가(Add an ACOPOS servo drive) 

 콤팩트 플래쉬 데이터 생성(Generate CompactFlsh data) 

 NC Test 창 열기(Open the NC Test window) 

 드라이브 초기화, 제어기 켜기 및 홈잉 수행 

(Initialize the drive, turn on the controller and perform a homing procedure) 

 구동(Perform a movement) 

 

 

Automation Studio \ Getting started \ Creating a motion application in Automation Studio 

Motion \ Project development \ Motion control \ Setting up an axis 
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4 모션 제어 시스템 요소 

피지컬 뷰나 시스템 디자이너에 드라이브 추가시, 드라이브 

구성 위자드는 로직컬 뷰(Logical View)에 많은 설정 

파일을 생성한다. 각 축별로 레퍼런스 이름과 동일한 

이름을 가진 폴더(이하 ‘패키지’, package)가 추가 된다. 이 

패키지에는 축의 NC 객체(NC object)를 위한 구성 

파일들이다. 

 

 

 

 

 

 

설정 객체는 사용하는 하드웨어와 관계 없이, 동일한 방식으로 관리되고 접근한다. 그 결과, 어떤 

드라이브 기술이 사용되더라도 사용법에 대한 차이점은 없다. 

 

드라이브 구성은 다음 구성 요소로 구성된다. 

 “모듈 구성” 

 “시스템 설정” 

 

아래 이미지는 런타임 중에 설정 모듈과 시스템 설정이 각각 어느 곳에 저장되고 파라미터 값 변경 

사항이 어느 곳에 영향을 주는지 포함한다.  

 

 
그림 42 모션 제어 시스템 요소의 개요 

그림 41 “gAxis01“ 축 레퍼런스를 위한 

패키지 
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Motion \ Project development \ Motion control \ Configuration modules 

 

4.1 모듈 구성 

드라이브를 추가할 때 생성된 모듈은 아래에서 더 자세히 설명할 것이다. 

 

4.1.1 NC Init 모듈(NC Init module) 

 

NC Init 모듈(NC Init module)은 기본 축 파라미터를 

포함한다. NC  매니저(NC Manager)는 제어기가 시작될 때 

축 레퍼런싱(axis referencing)을 초기화하며, 이때 기본 축 

파라미터를 참조한다. 

 

NC Init 모듈은 로직컬 뷰에서 접근 가능하다. “.ax” 

확장자를 가진 해당파일을 더블 클릭하여 파라미터를 초기화 

할 수 있는 창이 열리고 파라미터를 변경 할 수 있다. (예: 

속도/가속도 값) 

 

 

 

NC Init 모듈 구조는 NC 객체의 데이터 

구조를 따른다. 파라미터에 포함된 것은 두 

그룹으로 나누어 진다. 그룹과 설정 옵션 및 

해당 데이터 구조 요소에 대한 설명은 Au-

tomation Studio 도움말에 명시되어 있다. 

NC Init 모듈에 대한 더 상세한 정보는 

마지막 장에서 볼 수 있다.( “파라미터 

관리”) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Motion \ Project development \ Motion control \ Configuration modules \ NC Init module 

Motion \ Reference manual \ ACP 10 \ NC objects \ NC object “ncAXIS” 

Motion \ Reference manual \ ACP 10 \ NC objects \ NC object “ncAXIS” \ Overview 

\ Data type “ACP10AXIS_typ” 

  

그림 43 로직컬  뷰에서  NC init 모듈 

그림 44 NC init 모듈 
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4.1.2 ACOPOS parameter table 

 

NC Init 모듈과 달리, ACOPOS 파라미터 테이블(ACPOS param-

eter table)은 (nominal DC bus voltage 같은) 특정 파라미터를 

설정한다. 이 파라미터들은 파라미터 IDs 나 ParIDs 로 부른다. 

 

ACOPOS 파라미터 테이블은 로직컬 뷰에서 더블 클릭해서 

열린다. 이 파일 확장자는 “.apt” 이다. 

 

 

 
그림 46 ACOPOS 파라미터 테이블 

 

Motion \ Project development \ Motion control \ Configuration modules \ ACOPOS pa-

rameter table 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ ACOPOS parameter IDs 

 

예제: Automation Studio 도움말에서 ParID 확인하기 

Automation Studio 도움말에서 ParID 검색할 수 있다. 

 

아래에 파라미터를 찾으시오: 

 Temperature of the temperature sensor, current motor temperature 

 Current motor torque 

 Voltage on the DC bus 

 Temperature of the temperature sensor in the ACOPOs power unit 

 

1) Automation Studio 도움말 열기 

2) 도움말에서, Motion 항목 선택 

3) “Parameter IDs/ Drive functions” 바로가기 선택 

 
그림 47 Automation Studio 도움말에서 접근 가능한 항목 

 

4) 해당 파라미터 검색 

그림 45 로지컬 뷰에 ACOPOS 파라미터 

테이블 
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Motion 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ ACOPOS parameter IDs 

 

4.1.3 NC error text table 

NC error text table 은 드라이브 에러 넘버에 해당되는 문구를 

포함한다. 드라이브 구성 위자드를 사용할 때 이름과 언어를 

먼저 설정할 필요가 있다. 

 

NC error text table 은 로직컬 뷰에서 더블 클릭하여 열 수 있다. 

파일 확장자는 “.ett” 이다. 

 

 

 

 

 

에러 문구 언어를 선택하는 기능은 NC error text table 을 축 에러와 관련된 유용한 정보를 제공할 수 

있으며, PLCopen 펑션 블럭 MC_ReadAxisError()를 사용하여 축 에러를 읽을 때와 실제 에러넘버도 알 

수 있다. 

 

 
그림 49 NC error text table 

 

Motion \ Project development \ Motion control \ NC error text table 

 

4.1.4 NC Manager Configuration 

NC Manager 는 NC Manager 구성을 사용하여 설정한다. 이 셋팅은 실제 하드웨어와 구분된다. 

 

이 주제에 관련된 더 많은 정보는 “시스템 설정” 에서 찾을 수 있다. 

 

Motion \ Project development \ Motion control \ Configuration modules \ NC Manager 

configuration 

 

그림 48 로지컬 뷰에서 NC error text table  
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4.1.5 NC mapping tables 

글로벌 변수는 드라이브가 위자드를 사용하여 설정할 때마다 생성된다.  

 

변수 주소는 축 참조(axis reference)로 불린다. 어플리케이션와 물리적인 드라이브에 연결을 형성하기 

위해 사용된다. NC mapping table 에서는 각 드라이브의 NC Init 모듈(NC init module)과 ACOPOS 

파라미터 테이블(ACOPOS parameter table)를 할당할 수 있다. 또한 쉼표(“,”)를 사용해서 수동으로 

분리하고 ACOPOS 파라미터 모듈을 추가할 수 있다. 그들은 제어기가 재시작될 때 드라이브로 보내질 

것이다. 

 

NC mapping table(NC 맵핑 테이블)은 다음 구성 요소를 축에 할당한다: 

 NC Init module 

 ACOPOS parameter table 

 Axis reference (gAxis01) 

 

 
그림 50 드라이브와 축 변수 연결 

 

NC mapping table (NC 맵핑 테이블)은 피지컬 뷰에 있는 드라이브를 바로가기 메뉴를 통해 열 수 있다. 

또한 컨피규레이션 뷰에서 더블 클릭을 통해 열 수 있다. 이 파일 확장자는 “.ncm” 이다. 
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그림 51 피지컬 뷰에서 NC 맵잉 테이블 열기: 축에 NC init module과 ACOPOS parameter table 할당 

 

Motion \ Project development \ Motion control \ Configuraton modules \ NC mapping 

table 

 

4.2 시스템 설정 

NC Manager configuration(NC Manager 구성)은 컨피규레이션 뷰에서 더블 클릭으로 열 수 있다. 이 

파일 확장자는 “.ncc” 이다. 

 

NC Manager 를 설정하기 위해 시스템 설정이 사용된다. 몇 가지 설정 예는 네트워크 커멘드 트레이스 

(network command trace)의 버퍼 사이즈와 정전 후 재시작 행동을 포함한다.( “Network command 

trace” ) 

 

 
그림 52 컨피규레이션에서 NC mamager 구성 열기: 정전 후 재시작 행동 구성  

 

NC Manager 와 MC operating system 사이에 통신은 드라이버가 전압을 잃을때 멈춘다. 

통신을 자동적으로 재확립시키기 위해서는 “Execute automatically after ACOPOS reset”을 

“Yes”로 설정한다. 

 

Motion \ Project development \ Motion control \ Configuration modules \ NC Manager 

configuration 
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5 시운전과 진단 

두 환경은 드라이브 설정 시운전과 문제 해결을 쉽고 빠르게 할 수 있도록 

제공한다. System Diagnostics Manager 는 Automation Runtime 에서 

통합된 웹서버에 접근한다. NC Test 는 Automation Studio 의 일부이다. 이 

장에서는 주로 NC Test 창의 기능과 속성에 대해 다룬다. 

  

 

 

 

 

 

 

 

System Diagnostics Manager – SDM 

SDM 은 현재 속도나 리밋 스위치 위치 같은 드라이브 상태 데이터를 쉽고 빠르게 사용할 수 있다. 다른 

기능은 기록 추적, 결과 데이터 업로드 및 네트워크 커멘드 트레이스를 포함한다. 

 

이 툴은 표준 웹 브라우져에서 제어기의 IP 어드레스를 통해 접근 가능하다. 

 

SDM 의 특성: 

 제어기에 대한 읽기 전용 접근  

 드라이브 상태보기 

 축 에러 보기 

 트레이스 구성 다운로드 및 트레이스 데이터 업로드 

 네트워크 커멘드 트레이스(network command trace) 업로드 

 

 
그림 54 System Diagnostics Manager 를 통한 문제진단 

 

Diagnostics and service \ Diagnostics tools \ System Diagnostics Manager 

 

 

그림 53 시운전과 진단 



 시운전과 진단 

 

Copyright © B&R - Subject to change without notice 

TM410 - 통합 모션 제어 시작하기_KOR.docx 

 
29/53 

 
 

NC Test 

SDM 과 달리, NC Test 환경은 Automation Studio 를 필요로 한다. 드라이브 축을 시운전 할 때나 문제 

해결시 매우 도움이 되는 다양한 기능들을 제공한다. 

 

NC Test 기능: 

 드라이브 준비 및 커멘드 인터페이스를 통한 명령 발생 

 드라이브 파라미터 접근 및 관리 

 드라이브 상태 값 보기 

 리얼 타임으로 드라이브 파라미터 추적 

 드라이브와 네트워크 커뮤니케이션 추적 

 

NC Test 를 사용하기 위해 Automation Studio, 제어기, 드라이버 사이의 연결이 필요하다.  

 

 

Opening NC Test 

 

피지컬 뷰에 있는 드라이브를 마우스 우 클릭하고 

NC Test 창을 선택하여 연다. 

 

 
그림 55 피지컬 뷰에서 NC Test 창 선택 

몇몇 B&R 드라이브는 다축을 관리가 가능하기 

때문에 다이얼로그 박스를 통해 올바른 NC 객체를 

선택할 수 있다. “gAxis01“ 축 레퍼런스를 

선택한다. 

 

 
그림 56 NC 객체 선택 
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다음으로 다이얼로그 박스는 NC Test 창을 열 때 사용되는 

모드를 선택할 수 있는 창이다. NC Test 가 축에 

병렬(Parallel) or 전용(exclusive) 접근을 해야하는지를 

결정해야한다. 전용(exclusive) 모드에서는 어플리케이션 

커멘드는 축으로 전달되지 않는다. 대신 동작은 NC Test  

창에서 독점적으로 발생한다. 

 

 

 

 

 

NC Test 창의 모양 

NC Test 창은 4 개의 구역으로 나뉜다. 

 

NC Test 창 영역 아래 참조 

1. Command interface 커멘드 인터페이스(Command interface) 

2. Parameter window 파라미터 관리 

3. NC Watch 축 정보 확인 

4. NC Trace 트레이스 기능 

 

 
그림 58 NC test 창 구조 

 

NC Test 창이 활발한 구동중 닫히면, 유저는 움직임을 멈추게 할지 말지 반드시 선택해야 한다. 

 

그림 57 NC Test mode 



 시운전과 진단 

 

Copyright © B&R - Subject to change without notice 

TM410 - 통합 모션 제어 시작하기_KOR.docx 

 
31/53 

 
 

Motion \ Dignostics \ NC Test 

 

5.1 커멘트 인터페이스(Command interface) 

커맨드 인터페이스는 축을 제어하는데 사용된다. 

 

커맨드 인터페이스는 아래 항목으로 나뉜다.  

 준비(Preparation) 

 기본 동작(Basis movements) 

 한계 값(Limit values) 

 서비스 인터페이스(Service interface) 

 모터 시뮬레이션(Motor simulation) 

 설정(Setup) 

 

 

 

설명 조작 버튼 

명령 실행: 명령 인터페이스에서 선택된 명령을 실행합니다. 

 
동작 중지: 현재 동작을 중지합니다. 

 
컨트롤러 on/off: 컨트롤러를 켜고 끕니다. 

 
축 오류 인식: 신호등 아이콘을 사용하여 NC Watch 에서 축 오류를 확인할 수 있습니다. 

 
 

준비(Preparation) 

축이 움직이기전에, 스위치 온(Switch on) 명령을 사용하여 드라이브 제어기를 활성화시킨다. 축은 

홈잉(Homing) 명령을 사용하여 홈을 수행한다. 그 다음 기본 동작이 가능하다. 

 

초기화(Initialize) 명령은 파라미터 초기화가 필요할 때 사용될 수 있다. 

 

디지털 입력(리밋 스위치, 비상정지)은 제어기가 켜져 있을 때 초기화 할 수 있다. 제어기 

파라미터 또한 제어기가 켜져 있을 때 초기화 할 수 있다. 다음 장에서는 파라미터 위치와 

어떻게 변경하는지 알아볼 것이다.(”파라미터 관리”) 

 

서비스 인터페이스(Service interface) 

서비스 인터페이스는 드라이브 개별 파라미터를 읽거나 쓰일 수 있다. 

 

한계 값(Limit values) 

초기화(Initialize) 명령은 특정 리밋이 변하거나 초기화가 필요할 때 사용된다. 이를 위해서 컨트롤러 

전원을 꺼야한다. 

 

 

 

그림 59  Command inteface 
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모터 시뮬레이션(Motor simulation) 

물리적으로 이용할 수 없거나 테스트를 위해 움직이기 힘들때 , 모터 시뮬레이션을 활성화 시키기 

“Switch on” 명령어를 사용한다. 

시뮬레이션 기능이 더 이상 필요없다면, Switch off 를 사용하여 비활성 시킬 수 있다. 

 

설정(Setup) 

설정은 ‘통합 오토 튜닝 절차’를 사용하여 제어기 파라미터를 결정하는데 사용된다. 

 

 

Motion \ Dignostics \ NC Test \ Command interface 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ NC objects \ NC object “ncAxis” \ Simulation 

 Digital inputs 

 Basic movements 

 Limit values 

 Simulation 

Motion \ Commissioning \ Autotuning 

 

 

예제: ParlDs 읽기 

하기 드라이브 파라미터를 결정하라. 

 모터 주위 온도 Motor ambient temperature (ParID: 668; TEMP_MOTOR_AMB) 

 실제 위치 Actual position (PartID: 111; PCTRL_S_ACT) 

 

1) Automation Studio 도움말에서 ParlDs 를 찾아라. 

 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ ACOPOS parameter IDs \ Owerview 

 

2) 커멘드 인터페이스를 통해 ParlD 를 읽기 

 

3) NC Watch 를 사용하여 값 읽기 

 

특정 ParlDs 값들은 드라이브에서 직접 결정된다. 
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5.2 파라미터 관리 

드라이브 파라미터는 파라미터 창에서 관리되며, 

개별 드라이브 기능에 따라 그룹으로 분류된다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

파라미터 구조는 NC Init 모듈을 위한 파라미터를 

포함한다. 

 

메뉴얼로 변경된 값은 저장된 값과 비교되며, 

검은 체크 마크로 구분된다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

변경된 초기 파라미터는 NC Init 모듈에 적용될 수 있다. 

만약 당신이 분명히 저장하지 않았다면, NC Test 를 닫을 때 다이얼로그 박스가 나타날 것이다. NC Init 

모듈에 변경된 INIT 값을 저장할지 말지 선택 기회를 제공한다. 

 

 
그림 62 NC 테스트 창 닫기 

 

NC Test 창 / 파라미터들은 NC Init 모듈로 저장될 수 있다. 파라미터에 디스플레이된 데이터는 NC 

객체의 데이터 구조와 일치한다. 그룹화된 파라미터와 데이터 구조 요소에 대한 세부 설명은 Automation 

Studio 도움말을 참고하라. 

 

Motion \ Dignostics \ NC Test \ Parameter window 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ NC objects \ NC object “ncAXIS” \ Overview 

\ Data type “ACP10AXIS_typ” 

 

그림 60 Parameter window 

그림 61 변경된 파라미터 
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예제: 홈잉 모드(Homing mode) – data structure, NC Init module, parameter window 

 

다음 예제에서, 모터 홈잉 모드를 다이렛트 홈잉(direct homing)에서 리밋 스위치 홈잉(homing of a 

limit switch)으로 변경할 것이다. 해당 데이터 구조 요소와 홈잉모드 옵션 차이점은 Automation Studio 

도움말에서 명시되어 있다. “Homing procedure” 도움말 맨 처음에 있는“Data structure”을 눌러 

확장함으로써 정보를 찾을 수 있다. 

 

 
그림 63 다양한 홈잉 모드와 해당 데이터 구조가 설명되어 있는 Automation Studio 도움말 

 

1) Automation Studio 도움말에서 homing procedure 설명 찾기 

 

2) 도움말에 명시된 것에 따라 homing mode 설정 

 

3) NC Test 에서 커멘드 인터페이스를 사용하여 파라미터 초기화 진행 

 

 
그림 64 커멘드 인터페이스를 통한 파리미터 초기화 

 

4) 컨트롤러 켜기 

 

5) homing procedure 수행 
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5.3 축 정보 확인 

NC Watch 는 유저에게 NC 객체의 현재 상태를 보여준다. NC Watch 는 NC Test 창의 한 부분이지만 

피지컬 뷰 / 바로가기 메뉴에서 열 수 있다. 

 

NC Watch 창은 3 가지 영역으로 분류된다.: 

 

1. Object states 

아이콘들은 드라이브 축 상태를 나타낸다. PLCopen 축 상태를 나타내는 상태 메세지도 보인다. 

 
그림 65 NC Watch에서 Object states 

 

2. Object data 

드라이브로에서 읽은 현재 값이다. 많은 값들이 바로가기 메뉴를 통해 추가될 수 있다. 

 

3. Error text 

교통 신호 아이콘은 객체 데이터를 보는 것와 에러 문구를 번갈아가며 나타난다. 

 
그림 66 NC Watch에서 객체 데이터 

 

 

 

 

 
그림 67 NC Watch에서 에러 문구 

 

 

 

Motion \ Diagnostics \ NC Watch 

 

5.3.1 객체 상태(object states) 와 에러 문구(error texts) 

 

툴바의 아이콘들은 가장 중요한 드라이브 상태를 보여준다. NC 객체와 

제어기 사이에 연결 에러가 발생하면 빨간색 “X” 로 나타난다. 

 

 

 

만약 연결이 성공하면, 아이콘들은 우측 이미지 같이 보인다. 객체 상태 

아이콘은 드라이브가 켜지거나 홈잉 상태에 따라 비활성화된 회색이나 

색으로 나타난다. 

 

 

그림 68 NC Watch: 통신 오류 

그림 69 NC Watch: 상태 아이콘 
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교통 신호 아이콘은 NC Watch 창에서 보이는 정보를 번갈아가며 나타낸다. 그것은 미결된 에러 문구를 

보여주는데 사용된다.  

 

축 에러가 없다. 

 

 

 

 

미 해결된 축 에러가 있다: 

NC Watch 윈도우에 리스트된 에러를 보기 위해 아이콘을 클릭하라. 

 

 

 

에러가 있다면, 상세한 에러 설명이 아이콘 아래에 나타난다. 

  
그림 72 NC 창에 에러 문구 

 

커맨드 인터페이스에 있는 버튼은 1 개 또는 더 많은 에러를 

인지(acknowledge)할 수 있다. 

 

만약 많은 에러들이 동시에 일어난다면 그들은 순서대로 인지될 

것이다. 

 

Motion \ Dignostics \ NC Test \ NC Watch 

 

5.3.2 객체 데이터 (Object data)보기 

NC Watch 가 처음 열리면, 이 장은 파라미터 구조에서 가장 중요한 요소를 보여준다. 유저는 다른 

파라미터를 추가하기 위해 리스트를 수정할 수 있다. 바로가기 메뉴를 이용하여 파리미터를 추가할 수 

있다. 

 
그림 74 바로가기 매뉴로 값 추가하기 

 
그림 75 파라미터 구조에서 값 선택 

 

 

NC Watch 를 닫으면 객체 데이터 리스트는 저장된다. 당신이 다음에 NC Watch 를 열 때 동일 

리스트가 보일 것이다. 

그림 70 Green light 

그림 71 Red light 

그림 73 커멘드 인터페이스에서 

아이콘을 사용하여 에러 인지 
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5.4 트레이스 기능 

 

NC Test 윈도우는 데이터 수집을 위한 두가지 툴을 포함한다. 

 

NC Trace 는 리얼 타임으로 드라이브 파라미터 기록할때 사용할 수 있고 Automation Studio 에서 

디스플레이된다. Network command trace 는 드라이브 통신을 기록하는데 사용된다. (즉, 드라이브에 

전송한 커멘드와 상태 테이터) 

 

5.4.1 NC Trace 

드라이브 파라미터는 드라이브에 실시간으로 직접 저장된다. ACOPOS 서보드라이브에서 얻은 데이터는 

Automation Studio 에서 제어기를 통해 불러오고 그래픽으로 디스플레이된다. 

 

NC Trace 의 특징: 

 속도, 가속도, 현재 값 기록 

 모터 로드 확인 

 ACOPOS 에 열 로드 확인 

 위치 제어 순서 확인 

 다 축 트레이스 (다 축에서 매개 변수의 동기식 기록) 

 

아래 이미지는 NC Trace 에 결과가 어떻게 디스플레이 되는지 보여준다. 이 경우, 부가적인 

움직임(additive movement)이 수행되었다. 드라이브가 한 방향 특정 상대 거리로 움직이기 위한 

명령어를 받는 것을 의미한다.  

첫 번째 커브는 위치 결정 시퀀스에 따라 위치가 올라가는 것을 보여준다. 두번째 커브는 위치 결정 

동안의 속도 특성을 보여준다. 세번째 커브는 위치 렉 에러(lag error)를 보여준다. 이것은 제어기 셋팅 

최적화를 통해 감소될 수 있다. 

 

 
그림 76 파라미터 트레이스 예시(현 위치, 속도, 렉 에러) 

 

리퍼런스 커서와 측정 커서 같은 다양하고 많은 툴들은 데이터 상세 분석에 사용될 수 있다. 

 

NC Test 창과 분리되어, NC Trace 는 피지컬 뷰 /  바로가기 메뉴를 통해서 바로 열수 있다. 

 

 

 

 



 시운전과 진단 

 

Copyright © B&R - Subject to change without notice 

TM410 - 통합 모션 제어 시작하기_KOR.docx 

 
38/53 

 
 

trace functionality 활성화 

Trace 저장은 커맨드 인터페이스에서 가능하다. 예를 들면, 추가 구동 

(additive movement)을 선택하고 “Trace enable” 체크박스를 

선택하여 실행된다. Trace 는 커맨드가 실행될 때 자동적으로 시작할 

것이다. 

 

 

 

 

trace data 저장 

수집된 trace 데이터는 파일로 저장할 수 있고 NC Trace 

윈도우에서 마우스 우클릭으로“Save chart data”를 선택해서 

추후 다시 사용할 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

Trace 구성 

설정은 NC Trace 바로가기 메뉴를 통해 적용된다. 드라이브 파라미터 구성 및 어떻게 트레이스 기록이 

발생되고 어느 기간동안 기록될지 설정할 수 있다. 

 

 
그림 79 트레이스 구성 열기 

 
그림 80 기록 시간 및 트리거 행동 설정 

 

 

Motion \ Dignostics \ NC Test  

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ ACOPOS parameter IDs 

 

  

그림 77 NC Trace 활성화 

그림 78 trace data 저장 
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예제: NC Trace 을 사용하여 렉 에러(lag errors) 기록하기 

 

NC Trace 를 이용해서 추가 구동 (additive movement)시 기록하도록 설정한다. 

  

예를 들면, 고정되어 있어서 축이 멈춰진다면, 렉 에러가 최고조를 초과
12
했을때 구동이 멈출 것이다.    

축 에러는 NC Watch 에서 보일 것이다. 최대 속도는 기록된 데이터에 기반하여 결정될 것이다. 

 

예제에서, 파라미터 윈로우에서 아래 설정을 확인하시오: 

 s = 10000 

 v = 10000 

 

1) 드라이브 준비(초기화, 제어기 켜기, 홈잉 수행 절차) 

 

2) NC Trace 설정 

파라미터 추가: 

 Actual speed / Set speed 

 Lag error 

 

3) trace 기능 활성화 설정 

 

4) 추가 구동(additive movement) 수행 

 

5) trace 가 완료된 후, 시작과 끝에서 현재 속도를 위한 측정 커서 셋팅 

 

6) 평균 속도를 디스플레이 하기 위해서, 현재 속도 커브의 표 속성 조정 

 

7) 축 에러들 인정(acknowledge) 

 

8) 최고 속도로 평균 속도 설정 

 

 

 

예제: 감속 램프 트레이싱 

감속 램프 기록 시작을 위하여 트리거를 사용하라. 

 

아래 파라미터는 반드시 저장되어야 한다: 

 Actual speed / Set speed 

 Lag error 

 

트리거에는 다음 조건이 있어야 한다: 

                                                      
12

 테스트 목적으로 ACOPOS 드라이브에 24 V 를 공급하면,  최대 렉 에러를 초가하면 과도한 가속 또는 

속도로 이동이 중단됩니다. 

Trace 는 이동 멈춤 트리거하고 드라이브를 에러 상태로 푸시하기 전에, 렉 에러가 설정된 

최고 값까지 증가 함을 나타낸다. 

축 평균 값은 차트 속성을 단순하게 변경하여 측정 커서들 사이 영역을 디스플레이 할 수 

있다. 

수정된(감소된) 최대 속도로 인해, 렉 에러는 리밋 안에 남고 이동 멈춤은 더 이상 발생되지 

않는다. 
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 설정속도가 v_max 와 v_max – 10% 범위 내에 있습니다. 

 이동 중지 명령이 내려졌습니다. 

 

1) 트리거 컨디션 설정 

2) 정방향(+)으로 작동 수행 

3) 작동 정지 

4) trace recording 평가하기 

 

제동 중 드라이버 감속 특성은 트레이스 기록에서 볼 수 있다. 

 
그림 81 NC Trace에서 설정 값에 대한 감속 램프 

 

 

 

커서 특성 및 커브 계산 

 

NC Trace 는 trace 디스플레이 기록 속성을 수정할 수 있다. 커브가 어떻게 디스플레이 되고, 어떤 색이 

사용되고, X,Y 축 치수는 어떻고, 축 라벨 시인성은 어떤지 조정할 수 있다. 다이얼로그 박스 속성은 NC 

Trace 바로가기 메뉴 / “Properties” 를 선택하여 열 수 있다. 

 

Trace 커브는 NC Trace 에서 계산의 기초로 사용된다. 예를 들면, 다수 

트렌드 커브에 값들을 추가할 때, 새로운 다이어그램으로 추가할 수 있다. 

NC Trace 바로가기 메뉴 / “Add new chart” 옵션은 새로운 다이어그램을 

추가할 때 사용할 수 있다. 

 

 

 

다른 공식을 X, Y 축 계산을 수행하기 위한 새로운 다이어그램의 속성 윈도우 

에 기입 할 수 있다.이미지에서 “DIFF”기능은 축 속도 1 차 미분을 계산할 때 

사용된다. 그 결과는 축 가속도이다. 다이얼로그 박스 / 텍스트 영역을 통해 

축 라벨과 다이어그램 유닛을 수정할 수 있다. 

 

 

허용된 함수, 연산자 및 구문 규칙의 전체 목록은 Automation Studio 

도움말에서 확인 할 수 있다. 

 

 

 

 

 

그림 82 새 다이어그램 추가 

그림 83 “DIFF“를 사용하여 

축 속도 1차 미분 
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이 셋팅은 두 곡선을 겹쳐서 보여주는데 사용될 수 있다. 상기 곡선은 trace 기능으로 저장된 원래 

드라이브 속도를 보여준다. 저장된 동작은 모터 2 회전을 커버한다. 새롭게 추가된 다이어그램은 개별 

동작 위상의 가속도를 보여준다. 

 

 
그림 84 위:드라이브 속도, 아래: 현재 가속도 

 

Motion \ Dignostics \ NC Test \ Curve properties 

Motion \ Dignostics \ NC Test \ Curve calculations 

 

 

예제: step time 설정, 기록을 위한 구동, 가속도 결정 

Jolt time 은 드라이브 축 가속 및 감속시, 기구적 드라이브 요소 보호를 위해서 축 리밋 값을 설정 할 수 

있다. 

 

두개의 trace 저장이 수행될 것이다. 첫번째는 현재 속도를 저장하고 가속을 추가된 다이어그램에서 

디스플레이 할 것이다. 두번째 저장은 설정된 jolt time 사용을 포함할 것이다. 그리고 나서 저장 결과를 

비교할 것이다.  

 

1) 제어기를 켜고 홈잉 절차 수행 

2) 트레이스를 설정하고 활성화 시키기 

3) 추가 동작(additive movement)으로 모터 2 회전을 수행 

4) 새로운 다이어그램을 추가하고 속도를 기반으로 가속도 계산 

5) 70ms 와 같은 값으로 jolt time(t_jolt) 설정 

6) 축 리밋 값 초기화 

7) 동일 동작 재수행 

8) 두 개의 저장 값 비교 
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상위 커브는 속도 특정 변화를 명확하게 보여준다. 둥근 커브는 jolt time 에 의해 생성되었다. 

마찬가지로 가속도 커브 특정도 부드러워졌다. – 그들은 사다리꼴이 되었다. 

 

 
그림 85 위: 드라이브 속도, 아래: 현재 가속도 

 

 

5.4.2 Network command trace 

Network command trace 로 제어기와 드라이브 사이에 통신을 기록할 수 있다. 이는 제어기와 드라이브 

사이에 네트워크 통신 타임 시퀀스를 정확하게 분석할 수 있게 해준다. 

 

드라이브와 어플리케이션 사이에 에러가 인지된 이후, 어떠한 에러 커맨드도 볼 수 있다. 

 
그림 86 Network command trace 

 

 

Network command trace 는 NC Trace 의 확장이고 NC 

Trace / 바로가기 메뉴에서 열 수 있다. 바로가기 메뉴는 

cyclic trace 로 변환하는데 이용될 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

그림 87 Network command trace 열기 
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Network command trace 는 항상 활성화 되어 있다. 설정된 기록 버퍼 

사이즈는 얼마나 많은 항목들이 보여지는지에 따라 결정된다. 

기록은 바로가기 메뉴를 사용하여 실행할 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

 

Network command trace 는 항목 목록이다. NC Manag-

er 에 의해 드라이브로 전달된 파라미터에 관한 정보이다. 

해당되는 드라이버 응답도 제공된다. 이 데이터는 

바로가기 메뉴를 통해 저장되거나 System Diagnostics 

Manager(SDM)을 사용하여 저장할 수 있다. 

 

 

 

 

 

Motion \ Diagnostics \ Network command trace 

 

  

그림 88 데이터 로딩 

그림 89 Network command trace 예시 
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5.5 오토 튜닝을 이용한 제어 설정 결정 

B&R 드라이버 소프트웨어는 케이스케이드 제어 컨셉(cascaded control concept)이다. 위치 설정 

명령을 수신 할때 경로 프로파일을 계산하는 설정 값 생성기에 의해 위치 설정 값이 위치 제어기에 

제공된다. 이 위치 설정 값에 도달하기 위해, 위치 제어기는 속도 프로파일을 명시한다. 속도 제어기는 

가능한 빨리 설정 위치에 도달하기 위해 속도를 관리한다. 

 

 
그림 90 케이스케이드 제어 컨셉의 간단 이미지화 

 

통합 오토튜닝 절차는 제어 파라미터를 자동적으로 계속하도록 한다. 다음 순서대로 폐루프 제어의 

파라미터가 계산된다: 속도 제어기(speed controller), 다음 위치 제어기(position controller). 피드 

포워드(feed forward) 파라미터를 설정하기 전에 제어 설정은 테스트 되어야 한다. 

 

오토튜닝 준비(Preparing autotuning) 

드라이버 구동 전 오토튜닝은 선행되어야 한다. 홀딩 브레이크(holding brake) 기능은 반드시 

확인해야한다. 또한 축 회선 방향과 엔코더 구동 거리도 확인해야 한다. 만약 편차가 측정된거나 엔코더 

결합 같은 다른 기구적 이상이 발생한다면, 엔코더는 기구적, 전기적으로 반드시 확인해야한다. 엔코더는 

페이징(phasing
13

) 조정되어야 한다. 튜닝 파라미터는 이제 입력 할 수 있다.: 

 
그림 91 커맨드 인터페이스에서 오토튜닝 명령어; NC test 원두우 파라미터 창에서 튜닝 파라미터 

 

 

오토 튜닝의 각 단계적 절차에 대한 분석을 위한 적절한 NC Trace 구성은 Automation Studio 

도움말 “Motion \ Commissioning \ Autotuning”에서 확인할 수 있다. 

 

                                                      
13

 페이징(Phasing)은 일반적으로 B&R 모터에는 필요하지 않다. 예를 들어서, 페이징이 필요하다면, 해당 

엔코더는 마지막에 설치해야 한다. 모터 시운전에 대한 상세한 내용은 “TM460- Initial Commissioning of 

Motors“ 
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쿨링 아웃툿 튜닝(Tune the cooling output) 

속도 제어기의 업무는 위치 제어 조작 변수(종속되는 위치)와 측정 된 속도 간의 차이를 결정하는 것 

이다. 가속에 의한 속도 편차에 대해 작동하는 종속 전류 제어기에 대한 조작 변수를 계산한다. 

 

오토튜닝 모드
14
에서 “ncSPEED”를 선택하고 커맨드 인터페이스에서 튜닝 절차를 재시작하여 속도 

제어기의 파리미터를 결정 할 수 있다. 

 

파라미터는 속도 제어기 설정 파라미터 창에 디스플레이 된다. 

단축키 / <Save selected parameters>를 통해 저장할 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

위치 제어기 튜닝(Tuning the position controller) 

위치 제어기의 목적은 설정치 생성기에 의해 제공된 위치를 실제 위치에 비교하고 속도를 변경하여 위치 

변화에 대해 작동하는 종속 속도 제어기에 대한 조작 변수를 생성하는 것입니다. 

 

오토튜닝 모드에서 “ncSPEED”를 선택하고 커맨드 인터페이스에서 튜닝 절차를 재시작하여 위치 

제어기의 파리미터를 결정 할 수 있다. 

 

이를 위해서 속도 제어기가 안정적이여야 합니다. 

 

파라미터는 위치 제어기 설정 파라미터 창에 디스플레이 된다. 단축키 / <Save selected parameters>를 

통해 저장할 수 있다. 

 

 

제어기 설정 테스트(Testing the controller settings) 

새로운 제어 파리미터로 구동하기 전에, 제어 루프의 안전성을 확인해야한다. 이 목적을 위해, 시스템에 

작은 외란 시그널(“ncTEST” 오토튜닝 모드)을 제어 루프에 적용할 수 있다. 제어 파라미터가 올바르게 

설정되어 있으면, 외란은 감소 할 것이다. 이미지는 가이드라인이다. 핵심 요소는 전류 또는 속도가 

감소해야 한다. 

 

 

 

                                                      
14

 속도 제어기 튜닝시 시스템 안정화를 위해 다양한 필터(예: “ncSPEED + ncISQ_F1_NOTCH“)를 사용할 

수 있다. 

그림 92파라미터 창에서 파리미터 보고 

저장하기 
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그림 93 만족스러운 제어기 파라미터 

.  

그림 94 만족스럽지 않은 제어기 파라미터 

 

제어기 파라미터를 테스트하기 위해서 여러가지 파리미터를 기록하는 것은 좋은 아이디어이다. 어떻게 

이를 구성하는 지에 대한 정보는 Automation Studio 도움말을 참조하라. 

 

Traced Trigger 설명 ID 

X  
CTRL current: Stator current setpoint of the quadrature 

component 
213 

X  CTRL speed: Actual speed 251 

X  CTRL position controller: Acutal position 111 

 X Status: Controller 462 

표 5 “ncTest“ 튜닝 모드에서 기록 된 매개 변수 개요 

 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ 

 NC objects \ NC object “ncAXIS” \ Setup (from 1.24 on) \ Setup for controller 

(autotuning) \ Mode “ncTEST”(controller test) 

 Overview of ACOPOS parameter IDs 

 

 

피드-포워드 컴포넌트(Feed-forward components) 

피드-포워드 컴포넌트의 목적은 속도 변환시 제어기 로드를 줄이는 것이다. 피드-포워드 구성 요소가 

사용하는 값은 시스템의 관성 모멘트를 고려하여 자동 튜닝 중에 결정된다. 

 

이를 위해서 속도 및 위치 제어기가 안정적이여야 합니다. 그러기 위해서 축은 움직이며 

참조되어야 합니다. 
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Motion \ Comissioning 

 Testing the holding brake 

 Encoder phasing 

Motion \ Commissioning \ Autotuning 

 Preparing autotuning 

 Speed controller 

 Position controller 

 Feed-forward componets 

 Testing controller settings 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ NC objects \ NC object “ncAXIS” \ Setup (from 

V1.24 on) \ Setup for controller (autotuning) 

 Function 

 Data structure 

 Mode “ncSPEED” (speed controller) 

 Mode “ncPOSITON” (position controller) 

 Mode “ncTEST” (controller test) 

 Mode “ncFF” (feed forward) 

 Example: Setup for controller in NC Test 

 

 

예제: 오토튜닝을 이용해서 제어기 파라미터 결정 

축 제어기 파라미터를 결정하기 위해 오토튜닝 절차를 사용하라. 이를 위해, 절차는 아래와 같다. 

 

1) NT Test 원도우 열기 

 

2) 홀딩 브레이크와 엔코더 신호 확인 

 

3) 속도 제어기 오토 튜닝 수행 

 

4) 위치 제어기 오튜 튜닝 수행 

 

5) 제어기 파라미터 테스트 
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5.6 시운전시 확인목록 

이 장은 모터 재어 시스템을 시운전 하기 위한 설명을 순서대로 제공한다. 아래 내용을 특별히 주의해라. 

 

안전(Safety) 

안전 특징들을 테스트하는 것은 매우 중요하다. 이것은 기계에 설치된 리밋 스위치와 비상 정지를 

포함한다. 

 
그림 95 비상 정지 

 
그림 96 리밋 스위치 

 

ACOPOS 사용자 메뉴얼(user’s manual)과 Automation Studio 도움말은 어떻게 비상 정지와 

리밋스위치 입력이 정확하게 배선되는지를 보여준다. 

 

Hardware \ Motion control  

ACOPOS \ Safety technology 

ACOPOSmuti \ Safety technology 

ACOPOSmuti with SafeMC \ Safety technology 

 

디지털 입력(Digital inputs)  

서보드라이브의 디지털 입력단자가 설정된 파라미터로 배선되었는지 체크하는 것은 매우 

중요하다. NC Watch 로 ACOPOS 서보 드라이브 입력 상태를 확인해 볼 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

 

홀딩 브레이크(holding brake) 확인 

NC Test 윈도우 / 커멘드 섹션에 있는 서비스 인터페이스는 홀딩 브레이(holding brake)가 제대로 

배선되었는지 확인하는데 사용될 수 있다. 

 

Motion\ Commissionsing \ Testing the holding brake 

 

유닛과 구동 파라미터(Units and movement parameters) 

아래에 설정된 유닛과 설정은 반드시 체크해야한다. 

 엔코도 해상도 및 1 회전 당 유닛(Encoder resolution and units per motor revolution) 

 최대 렉 에러(Maximum lag error) 

 소프트웨어 리밋(Software limits) 

 최대 가속도/ 속도 값(Maximum acceleration / speed values) 

 정지 기능(Stop functions) 

 모터 회전 방향(Direction of motor rotation) 

그림 97 ACOPOS input 
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Jolt time 

Jolt time 은 기계 요소에 불필요한 부하가 놓여지는 것을 예방하기 위해 

추천된다. 이것은 t_jolt 파라미터를 사용하여 설정한다. 

 

 

 

 

 

 

 

홈잉 방법(Homing methods) 

위치 결정을 정확하게 하기 위해서는, 드라이브에서 맨 처음 홈잉 절차가 실행되어야 한다. 이를 

수행하는 여러가지 방법이 있다. 

 

Programming \ Libraries \ Motion libraries \ ACP 10_MC \ Function blocks \ Drive 

preparation \ MC_Home 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ NC objects \ NC object “ncAXIS” \ Homing 

procedure 

 

 

제어기 설정과 오토 튜닝(Controller settings and autotuning) 

제어기 파라미터는 정확한 기계적 요구를 위해 컨트롤 루프 설정을 적용하기 위해서는 올바르게 

튜닝되어야 한다. Automation Studio 는 클로우즈 루프 컨트롤 파라미터를 결정하는데 통합된 오토튜닝 

프로세스이다. 제어기 설정에 관한 더 많은 정보는 “TM450 ACOPOS: Control Concept and Configu-

ration” 트레이닝 모듈에서 찾을 수 있다. 

 

Motion \ Commissiong \ Autotuning 

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ NC objects \ NC object “ncAXIS” \ Setup (from 

V1.24 on) \ Setup for controller (autotuning) 

 

 

타사 모터(third-party motors) 

모터 시운전에 관한 상세 설명은 “TM460 – Initial Commissioning of Motors”에서 찾을 수 있다. 

 

Motion \ Commissiong \ Encoder phasing 

Motion \ Commissiong \ Identifying motor parameters 

 

 

 

  

그림 98 Jolt time 
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예제: 효과적인 파라미터 시운전 

다음 파라미터를 변경하고 그 기능을 확인하라. 

 

파라미터: 

 

 Jolt time (t_jolt) 

 Lag error 

 Direction of motor rotation (count_dir) 

 Homing mode (homing) 

 

1) 파라미터 윈도우에서 파라미터를 찾고 변경하기 

2) 변경된 값을 저장하고 전송 

3) 제어기를 켜고 홈잉 수행 

4) 동작과 trace 진행 

5) Trace 데이터 평가 

6) 오토튜닝 수행 

7) 동작과 trace 진행 

8) Trace 데이터 평가 

9) 다르게 homing 모드 진행 

 

    도움말에서 제안하는 방법대로 다양한 홈잉 모드를 직접 경험해봐라. 홈잉 절차를 리밋 스위치로 

변경하여 수행하고 그 결과를 확인하라. 
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6 시뮬레이션 옵션 

Automation Studio 는 제어기, HMI, 드라이브 제어기와 모터 

시뮬레이션을 완벽히 제공한다. 

 

요약하자면, B&R 의 통한 자동화 솔루션의 모든 요소들은 

시뮬레이션을 지원한다. 예를 들어서, 기계에 연결된 실제 모터가 

작동해서는 안된다면 모터 시뮬레이션을 수행하면 된다. 드라이버 

시스템이 준비되지 안핬다면 모션 프로파일러는 제어기나 PC 에서 

구현 될 수 있다. 통합 WinID 인터페이스는 완전히 I/O 포인트를 

시뮬레이션으로 만들 수 있다. 플렛폼-독립적인 Automation 

Runtime 시스템은 제어 프로그램이 PC 에서 생성되고 테스트 될 

수 있다. 이 기능은 안전한 어플리케션에서만 사용할 수 있다. 

제어기 어플리케이션은 기계의 수명주기에서 다른 기간을 

연마하기 위해 슬로우 모션 또는 시간 경과로 실행 될 수 있다.  

통합 VNC 서버 기능은 HMI 어플리케이션이 먼 곳 뿐만 아니라 

PC 에서도 가능하다. 

 

 

 

 

 

6.1 제어기와 드라이브 시뮬레이션 

제어기 시뮬레이션은 Automation Studio 에서 시뮬레이션 아이콘을 선택해서 시작될 수 있다. 모든 

제어기 프로그램은 PC 에서 직접 운영된다. 제어기 어플리케이션에 있는 소프트웨어의 모든 기능을 

설정할 수 있고 하드웨어와 독립적으로 테스트 할 수 있다. 시뮬레이션 모드를 변환할 때, 프로젝트는 

재시작되고 시뮬레이션 환경은 자동적으로 시작되며 시뮬레이션 온라인 연결이 시작될 것이다. 

 

 
그림 100 Automation Studio 툴 바에서 제어기 시뮬레이션 활성화 

 

제어기 시뮬레이션은 Automation Studio 상태바에 나타난다. 

 
그림 101 Automation Studio 상태 바에 표기된 활성화된 시뮬레이션  

 

제어기 시뮬레이션이 활성화 되면 드라이브 시뮬레이션도 활성화 된다. 

 

 

그림 99 모든 레벨에 완전한 시뮬레이션 
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드라이브 시뮬레이션(Drive simulation) 

드라이브 시뮬레이션은 실제 제어기의 드라이브를 시뮬레이션하기 위해 개별적으로 활성화된다. 

드라이브 시뮬레이션 모드는 NC 맵잉 테이블(NC mapping table)에서 선택 할 수 있다. 

 

모드에 따라서, 완벽한 시뮬레이션이 수행되거나 제어기 변환 없이 오직 셋포인트만 생성된다. 

시뮬레이션 모드를 변경한 후, 프로젝트는 반드시 빌드하고 제어기로 전송해야 한다. 

 

 
그림 102 NC 맵잉 테이블에서 시뮬레이션 활성화 

 

Project management \ Simulation \ CPU simulation 

Motion \ Reference manual \ ACOPOS drive funtions \ ACOPOS simulation 

 

6.2 NC 테스트 윈도우에서 모터 시뮬레이션 

 

모터 시뮬레이션(Motor simulation) 

드라이브에 연결되지 않은 모터나 어떤 이유로 움직이지 않는 모터도 시뮬레이션이 가능하다. 

시뮬레이션 모드는 NC Test 에서 “Motor simulation” 커멘드 인터페이스를 사용하여 설정할 수 있다. 

시뮬레이션은”switch on” 과 “switch off” 커멘드를 사용하여 시작과 정지가 가능하다. 모터 ACOPOS 

파라미터 테이블에서 모터 시뮬레이션을 활성화 할 수도 있다. 

 

Motion \ Reference manual \ ACOPOS drive funtions \ ACOPOS simulation  

Motion \ Reference manual \ ACP10 \ NC objects \ NC object “ncAXIS” \ Simulation 
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7 요약 

Automation  Studio, 피지컬 뷰(Physical  View) 또는 시스템 디자이너(System Designer)에서 

드라이브를 추가한다.  드라이브 구성 위자드(Drive  Configuration Wizard)는 모션 제어 시스템을 

생성하는 과정을 돕는다. 드라이브 구성을 위한 설정 파일들은 로지컬 뷰(Logical View)에 저장된다. 

진단 도구는 피지컬 뷰에서 드라이브 단축 키를 이용하여 열 수 있고 고장 처리 및 드라이브를 동작 시킬 

수 있다. NC Watch, NC Trace, 커맨드 인터페이스는 드라이브 파라미터와 기능을 보고 제어할 수 있다. 

 

 
그림 103 Automation Studio 에서 통합 드라이브 컨셉 

 

 

Network command trace 는 드라이브 통신을 모니터링 할 수 있다. 통합 오토튜닝 기능으로 제어기가 

매우 빠르게 설정 값을 알아낸다. SDM(System Diagnostics Manager)은 Automation Studio 가 없어도 

제어기와 드라이브 시스템에 관한 기본 정보를 읽어온다. 완전한 Automation Studio 도움말은 드라이브 

설정, 고장 처리, 드라이브 요소 설치를 위한 내용을 제공한다. 

 

Automation Studio 의 강력한 시뮬레이션 환경은 워크스테이션에서 드라이브 어플리케이션의 올바른 

실행과 테스트를 가능하게 하며, 모든 것을 얻기 위한 많은 시간을 줄여준다. 
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