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금번 Pulse 컨트롤 LSI[PCL6100시리즈]를 검토해 주셔서 대단히 감사합니다. 

사용함에 있어서, 이 manual을 충분히 읽고, 충분한 이해한 후 사용 부탁 드립니다. 

 

또한 본 LSI의 실제 장비 등에 관한 [취급상의 주의사항]에 대해서는,  

이 manual 가장 뒷부분에 기재되어 있습니다. 

 

 

 

 

 

 

① 이 manual의 내용의 전부 또는 일부를 무단으로 변경하여 사용하는 것을 금지합니다. 

 

② 이 manual의 내용에 대해서는, 성능 그리고 품질의 향상에 따라, 예고 없이 변경되는  

경우가 있습니다. 

    

③ 이 manual의 내용에 대해서는 만전을 기하고 있지만, 이해하기 어려운 점이나,  

틀린 부분, 기재 miss가 있으면 연락 부탁 드립니다. 

 

④ 사용한 결과의 영향에 대해서는 (3)에 해당되어도 책임을 지지 않으므로, 양해 바랍니다. 

 

 

 

■메뉴얼 기재내용 설명 

 

1. 단자명 또는 비트명 끝에 부가되어 있는 영자에 대하여 “x”는 X축, “y”는 Y축, “z”는 Z축, 

“u”는 U축으로 표시합니다. 

 

2. 단자명에 over line(예:RST)이 붙어있는 단자는 부(負)논리로 이론을 변경할 수 없습니다. 

또 over line이 붙어 있지 않는 단자는 정 논리 또는 논리 변경을 할 수 있습니다. 

 

3. 레지스터의 비트설명에서 “n”은 비트위치를, “0”은 비트위치와 작성 할 때의 “0”이외 

금지 및 불러 낼 때 “0” 고정을 표시합니다. 

 

4. STATUS나 REGISTER의 특정 비트를 표시하는 경우는 “STATUS명.비트 명” 이나 

“ REGISTER명.비트명”으로 기재 합니다. 

 

5. Manual 안에 시간이 기재되어 있는 경우, 별다른 설명이 없으면  

기준 클럭 = 19.6608MHz일 때의 값입니다. 
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1. 개요·특징  

1-1. 개요 

PCL6114, PCL6124, PCL6144는, CPU로부터 각종 Command에서 stepping motor, servo 

motor (Pulse 열 입력)구동용의 고속 Pulse를 발생하는 CMOS구성의 LSI입니다.  

정속, 직선 가감속, S자 가감속에 의해 연속 동작, 위치 결정 동작, 원점복귀동작 등의 제어를 

합니다.  

제어 축수는, PCL6114가 1축,PCL6124가 2축, PCL6144가 4축 입니다. 

단수 또는 복수의 LSI에 의한 다축 직선보간, LSI의 동작상태 확인, 각종 조건에 의한 

Interrupt 출력을 합니다. 

또, 서보 모터 driver 제어용의 기능도 갖추어져 있습니다.  

이들 기능이 간단한 command로 행하여, 그리고 인텔리전트화된 설계에 의해 CPU의  

부담이 가벼워 집니다.  

 

1-2.  특징 

◆3.3V 단일전원  

3.0 ~ 3.6V 단일전원에서 동작합니다.  

출력 신호 level은 0∼3.3V입니다만, 입력 신호 level은 0∼3.3V 또는 0∼5V입니다.  

 

◆초고속 Pulse 열 출력  

기준 clock 19.6608MHz (표준)일 때에 9.8Mpps까지, 30MHz (최고)때에서는  

15Mpps까지 출력할 수 있습니다.  

 

◆CPU-I/F 

Parallel bus I/F (8비트 1종류, 16비트 3종류)와 Serial bus I/F (4선식 동기 형)을 내장하고 

있어, 다양한 CPU에 접속하기 쉽게 되어있습니다.  

 

◆가감 속 제어 

직선 가 감속과 S자 가 감속을 합니다.  

S자 가 감속 시에는, 중간부분에 직선 가 감속부분을 넣을 수 있습니다. (S자 구간설정) 

S자 구간 설정은, 가속 특성과 감속 특성 각각 독립 설정할 수 있습니다. 

직선 가속해서 S자 감속을 행하거나, S자 가속하여 직선 감속하는 제어도 할 수 있습니다.  

 

◆보간 동작 

임의의 축수의 직선보간 동작(동기 동작)을 할 수 있습니다.  

 

◆동작 속도의 override  

단축동작에서는, 모든 동작 모드에 있어, 동작 중에 속도의 변경을 할 수 있습니다.  

직선보간 동작의 때만은 변경할 수 없습니다. 

 

◆목표위치의 override①, ② 

①위치 결정 모드에서 동작 중에, 목표위치(이동 량) 변경이 가능합니다.  

이미 새 목표 위치를 통과하고 있을 때는 감속 정지(정속 동작 때는 즉시 정지)후,  

역방향으로 동작을 합니다.  

②연속 모드와 같이 스타트하고, 외부신호 입력의 타이밍에서 설정 Pulse 수를 출력하고  

정지합니다.  

 

◆삼각구동 회피 기능(FH보정 기능) 

위치 결정 모드에 있어서, 출력 Pulse수가 적을 때는 최고속도(FH)를 자동적으로 저하시켜  

삼각구동을 회피합니다.  

 

 

◆Free register 기능  

동작 중에, 다음 동작용의 data(이동 량, 처음 속도, 동작 속도, 가속 rate, 감속 rate,  

속도 배율, Slow Down Point, 동작 Mode, 가속 시 S자구간, 감속 시 S자 구간)를  



작성 할 수 잇습니다.  

현재의 동작이 완료되면, 다음 동작 data를 실행합니다. 

 

◆COUNTER 회로  

각 축마다, 하기의 2개의 COUNTER가 있습니다. 

카운트 사용목적 카운트 입력 

COUNTER1 위치 관리용32bit 카운트 출력펄스, EA/EB 신호입력 

COUNTER2 위치 관리용32bit 카운트 출력펄스, EA/EB 신호입력 

 

어느 쪽의 COUNTER도, Command 쓰기, LTC신호 입력, ORG신호 입력에 따라 latch  

할 수 있습니다.  

그리고 Command 쓰기와, latch 직후에 reset 할 수 있습니다.  

 

◆Comparator 

각 축마다 4개의 Comparator 회로가 있어, 설정 값과 내부 COUNTER 값과의 비교를  

합니다.  

Comparator 1은 COUNTER1과 비교되며, Comparator 2은 COUNTER2과 비교됩니다.  

Comparator3과 Comparator4는 soft limit기능 전용 입니다. 

 

◆동시 START 기능  

본 LSI내의 복수 축, 또는 본 LSI 복수 개 중의 복수 축을, Command 또는 외부신호에 따라 

동시에 start 시킬 수 있습니다.  

 

◆동시 정지 기능  

본 LSI내의 복수 축, 또는 본 LSI 여러 개 중의 복수 축을, Command, 외부신호 또는  

어떤 축의 이상정지 시에 모든 축을 동시에 정지시킬 수 있습니다. 

 

◆수동 pulsar 입력 기능  

수동 pulsar의 신호를 입력하여 직접 모터를 동작시킬 수 있습니다.  

입력 신호는, 90도 위상 차 신호(1,2,4체배(逓倍)) 또는, Up신호와 Down신호입니다.  

동작 방향의 EL신호 입력에 따라 Pulse 출력은 정지하지만, 반대 방향으로의  

동작은 command불필요로 동작할 수 있습니다. 

 

◆외부 스위치의 직접 입력  

모터 등을 직접 구동하기 위해 조작 스위치의 입력 단자 (pulsar 입력과 겸용)를  

준비하고 있습니다.  

스위치의 기능은 모터의 정회전(+), 역회전(-) 입니다.  

스위치ON일 경우에만 동작하는 연속 동작과, ON할 때마다 일정량씩 동작하는 위치결정 동 

작을 시킬 수 있습니다.  

 

◆동작 모드  

기본동작은, 연속 동작, 위치 결정 동작, 원점복귀동작, 직선보간 동작입니다.  

Option적인 동작 모드 비트의 설정에 의해, 다양한 동작을 할 수 있습니다.  

<동작 모드 예> 

① command 에 의한 Start/Stop.  

②수동 pulsar에 의한 연속 동작, 위치 결정 동작.  

③드라이브 스위치에 의한 정량동작, 연속 동작.  

④원점복귀동작 

⑤Command에 의한 위치 결정 동작.  

⑥CSTA 입력에 의한 위치 결정 동작의 start.  

⑦PCS입력 ON시점부터의 지정 량 이동. (목표위치의 override②) 

 

◆원점복귀 sequences 

  <원점 복귀 sequences 예> 

①정속 동작으로, ORG신호ON으로 정지.  



②정속 동작으로, ORG신호 ON후의 EZ신호 카운트로 정지.  

③고속 동작으로, SD신호 ON에서 감속하고, ORG신호 ON으로 정지.  

④고속 동작으로, ORG신호 ON에서 감속 정지.  

⑤고속 동작으로, ORG신호ON에서 감속 시작하고, EZ신호 카운트로 정지.  

 

◆기계 계 입력 신호 

각 축마다 하기의 4신호를 입력할 수 있습니다. 

① +EL… (+) 방향 동작 중에, 이 신호가 ON 하면 즉시정지(감속 정지)합니다.  

또, 이 신호가 ON상태의 때에는 (+)방향에는 동작하지 않습니다. ( - 방향은 가능) 

②  -EL… +EL신호와 같이 (-)방향 동작 시에 처리됩니다.  

③ SD·… 소프트 설정에 의해 감속 신호 또는 감속 정지 신호가 됩니다.  

감속 신호로 한 경우, 고속 동작 중에 이 신호가 ON 하면 FL속도까지 감속합니다.  

또, start시에 이미 이 신호가 ON상태의 때에는 FL 정속 동작합니다.  

감속 정지한 경우, 고속 동작 중에 이 신호가 ON 하면 FL속도까지 감속해 정지합니다.  

④ ORG… 원점복귀동작용의 입력 신호입니다.  

안전 때문에, +EL신호와, -EL신호는, end limit 위치로부터 stroke 끝까지 ON상태를 유지

하여 주십시오.  

또, 이 입력 논리는 ELL단자에서 변경할 수 있습니다.  

SD, ORG신호의 입력 논리는, software로 변경할 수 있습니다.  

 

◆Servo 모터I/F 

각 축에 하기의 3개의 신호를 servo motor I/F(인터페이스)로서 준비하고 있습니다.  

①  INP… 서보 모터 driver가 출력하는 위치 결정 완료 신호를 입력합니다.  

②  ERC… 서보 모터 driver에 편차 COUNTER clear 신호를 출력합니다. 

③  ALM… 동작 방향에 관계없이, 이 신호가 ON 하면 즉 정지(감속 정지)합니다.  

또, ON상태의 때에는 동작하지 않습니다.  

한편, timer 동작일 때에는, ALM신호 ON에서 정지하지 않습니다. 

                                                  

정지 중이라도 ALM신호ON으로 INT(interrupt request)신호를 출력합니다.  

INP, ERC, ALM의 입출력논리는, 소프트에서 변경할 수 있습니다.  

ERC신호는 Pulse 출력으로, Pulse 폭을 선택할 수 있습니다. (12μs∼104ms, 

level 출력도 가능) 

 

◆출력 Pulse 사양 

공통 pulse mode, 2pulse mode, 90도 위상 차 mode 로부터 선택할 수 있고, 출력 논리도  

선택할 수 있습니다.  

                    

◆비상정지 신호(CEMG)입력  

이 신호가 ON 하면 전 축 즉시 정지가 됩니다. 또, 신호 ON중은 어느 축도 동작할 수  

없습니다. 이 입력을 무효로 할 수는 없고, timer 동작 중 일 때에도 정지합니다.  

 

◆Interrupt 신호 출력          

여러 가지인 요인에 의해 INT(Interrupt 요구)신호를 출력할 수 있습니다. 

                                      

각 축의 각 요인이 OR상태가 되고, INT 단자로부터 출력됩니다.        

(본 LSI를 복수 개사용 할 때에, wired OR 접속을 할 수 없습니다. (INT ≠Hi-Z) ) 

 

2 사양 

항목  사양 

제어축수 

PCL6114 : 1축 

PCL6124 : 2축 (X,Y 축) 

PCL6144 : 4축 (X,Y,Z,U축) 



기준클럭  표준19.6608MHz(Max 30MHz) 

위치결정 관리범위 -2,147,483,648 ~ +2,147,483,647 (32bit) 

Slow down point 설정범위 0~16,777,215 (24bit) 

속도 설정 레지스터 수 각 축별 FL, FH의 2종류 

속도설정 스텝 범위 1~16,383 (14bit) 

속도배율범위 

기준 클럭의 변경에 의해 그에 따른 속도범위도 변화합니다. 

① 기준 클럭=19.6608MHz 때: 0.293배 ~ 600배(하기는 예) 

0.3배      0.3     ~     4,914.9pps 

1배        1       ~     16,383pps 

600배      600    ~     9,829,800pps 

② 기준 클럭=30MHz 때 : 0.447배 ~ 915.527배 (하기는 예) 

  0.5배 때 0.5  ~ 8,191.7 pps 

  1  배 때 1   ~ 16,383.5pps 

 915.527배 때 915.527 ~ 14,999,084.5pps 

가감속특성 직선가감속, S자가감속의 2종류로 가감속 독자설정 가능 

가속Rate설정 범위 1~65,535 (16bit) 

감속Rate설정 범위 1~65,535 (16bit) 

Siowdown point 자동설정 가감속 커브가 대칭형일 경우만 자동 설정 가능 

동작속도 자동 수정 기능 이동량이 적은 위치결정 가감속동작시 최고속도를 자동으로 저하 

수동조작입력 수동 펄서(PA/PB)입력, 외부스윗치(+DR/-DR) 입력 

Counter 
Counter1  :  위치관리용 카운트 (32bit) 

Counter2  :  위치관리용 카운트 (32bit) 

Comparator 
범용 Compartor : 32bit * 2회로 / 축 

Soft limit 전용 : 32bit * 2회로 / 축 

CPU bus I/F 

8bit Parallel bus I/F 

16bit Serial bus I/F 

Serial bus I/F (SCK≤CLK/1.5) 

보간 기능 직선 보간 : 임의의 2축 ~ 4축 

사용 온도 조건 -40 ~ +85도 

전원전압 3.0 ~ 3.6V 

Package 

PCL6114 :  80pin  QFP (치수 14*14mm) 

PCL6124 :  128pin QFP (치수 16*16mm) 

PCL6144 :  176pin QFP (치수 26*26mm) 

 

  



3.단자 배치도 

 

  

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



2. PCL6124 

 

 

  



 
 

 

 

 

 

주의: 실제의 제품에서는, 제조상의 영향으로, index mark(O표시)에 닮은 표시가 존재하

는 물건이 있습니다.  

형태 명 marking과 1번 단자의 위치는, 단자배치도 대로의 관계입니다. 

Marking의 방향이라도 1번 단자를 판별하여 주시길 바랍니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



4. 단자기능표 

주의  

1. 신호 명 말미의 “n”은, 축 명 (x, y, z, u)을 나타냅니다. (ELLn 등) 

2. [방향]란은 신호 방향 입니다. 

IN=입력 단자, OUT=출력 단자, I/O=쌍방향 단자를 나타냅니다.  

3. [논리]란은 신호 논리 입니다. 

 P=정 논리, N=부 논리, #=software로 변경 가, %=hardware에서 설정을 나타냅니다.  

       4. [처리]란 은 단자 미 사용시의 처리 방법입니다. 사용시에 처리가 필요한 단자도  

있습니다.  

OP=open, PU=pull-up, PD=pull-down, +V=VDD에 접속 또는 pull-up, GN=GND에 접속 

또는 pull-down을 표시 합니다. (저항 값은 5k~10kΩ을 추천 합니다.) 

(1) PCL6114 

신호명 

단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 
PCL6114 PCL6124 PCL6144 

GND 10,19 

29,43 

55,65 

70,80 

 12,21, 

31,45, 

57,67, 

83,93, 

107,119, 

129,145, 

155,162, 

176 

입

력  

  GND를 접속 합니다. 

반드시, 모든 단자를 접속해주세요 

VDD 3,14, 

24,34, 

50,60, 

68,73 

 3,16, 

26,36 

52,62, 

76,88, 

98,114, 

124,138, 

150,160, 

164, 

입

력 

  +3.3V(+3.0 ~ 3.6V)전원 레벨을 입력합니다. 

반드시, 모든 단자를 접속해주세요 

RST 79 127 175 입

력  

부  리셋신호를 입력합니다. 

전원투입후 사용 개시 전에 반드시 한번 더 

L 레벨 신호를 입력해주세요. 

또한, RST=L 레벨 사이에 CLK신호를 8회 이

상 입력해주세요 

리셋후의 상태는 「“11-1.리셋”」을 참조해

주세요 

CLK 69 113 163 입

력 

  CLOCK신호(CLK)를 입력 합니다. 

표준은 19.6608MHz의 클럭을 입력해주세요.  

출력펄스의 기준 CLOCK 주파수는 이단자에 

입력한 클럭신호의 주파수가 됩니다. 

IF0/SCK 

IF1/MOSI 

1 

2 

 1 

2 

입

력  

  Parallel bus I/F때는 CPU bus I/F Mode를 설

정합니다. 

상세는 「6-2 Parallel bus I/F」를 참조 바랍

니다. 

Serial bus I/F때는 serial clock(SCK)와 쓰기 

data(MOSI)의 입력 단자가 됩니다. 

 

CS/SS 4  4 입

력 

부  Parallel  bus I/F때는 CS단자가 L 레벨의 경

우에 RD단자와 WR단자가 유효로 됩니다. 

Serial bus I/F때는 슬레이브 셀렉터(SS)의 입

력 단자가 됩니다. 



신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

RD 

WR 

5 

6 

 5 

6 

입

력  

부  리셋 신호의 시작 때는 RD단자와 ,WR단

자가 L 레벨의 경우는 serial bus I/F모드

가 되고, 그 외의 경우는 Parallel bus I/F

모드가 됩니다. 

Parallel bus I/F 때는 읽기 신호 (RD)와 

쓰기신호 (WR)의 입력 단자 됩니다. 

A0/DS0 

A1/DS1 

A2 

 

7 

8 

9 

 

 7 

8 

9 

10 

11 

입

력 

정  Parallel bus I/F때는 어드레스 신호

(A0~A2)를 입력합니다. 

Serial bus I/F때는 디바이스 셀렉터 번호

(DS0,SD1)을 설정 합니다, 

디바이스 셀렉터 번호 설정에 따라 하나의 

슬레이브 셀렉터 신호(SS)를 최대 4개

의 LSI선택하는 신호로 확장 합니다. 

INT 11  13 출

력 

부 OP CPU에 대해서 interrupt신호를 출력합니

다.  

정지 interrupt, 에러 interrupt, 이벤트 

interrupt 3종류가 있으며, 메인상태의 

interrupt에 의해서 구별됩니다. 

에러 interrupt요인은 REST 레지스터,이벤

트 interrupt요인은 RIST 레지스터로부터 

읽기하여 판별 합니다.  

 

WRQ/MISO 12 13 14 출

력 

부 OP Parallel bus I/F때는 CPU를 대하여 부논

리의 wait 리퀘스트신호(WRQ)를 출력합니

다. Serial bus I/F때는 정 논리의 읽기 데

이터(MISO)를 출력 합니다. 

IFB 13 14 15 출

력 

부 OP Command처리중 신호(IFB)의 신호입니다. 

wait 제어용 입력 단자가 없는 CPU를 접

속하는 경우는 IFB단자가 H 레벨인것을 

확인하고 다음 동작을 행해주세요. 

Serial bus I/F때는 open으로 해 주세요. 

D0/GP0 

D1/GP1 

D2/GP2 

D3/GP3 

D4/GP4 

D5/GP5 

D6/GP6 

D7/GP7 

 

15 

16 

17 

18 

20 

21 

22 

23 

 17 

18 

19 

20 

22 

23 

24 

25 

입

출

력  

정 PU

또

는

PD 

Parallel bus I/F 때는 16bit 데이터 bus의 

경우에 하위 8bit 데이터 버스(D0~D7)을 

접속 합니다. 

8bit데이타 버스를 경우는 모두 데이터 

bus에 접속 합니다. 

Serial bus I/F의 때는 범용 I/O port단자 

(GP0~GP7)가 됩니다. 

미 사용 때는 pull-up 또는 pull-down해 

주세요 

D8/GP8 

D9/GP9 

D10/GP10 

D11/GP11 

D12/GP12 

D13/GP13 

D14/GP14 

D15/GP15 

25 

26 

27 

28 

30 

31 

32 

33 

 27 

28 

29 

30 

32 

33 

34 

35 

입

출

력 

정 PU

또

는

PD 

Parallel bus I/F 때는 16bit 데이터 bus의 

경우에 하위 8bit 데이터 버스(D8~D15)을 

접속 합니다. 

Serial bus I/F의 때는 범용 I/O port단자 

(GP8~GP15)가 됩니다. 

8bit 데이터 버스의 경우나 미 사용 때는 

pull-up 또는 pull-down해 주세요 

(모아서 1저항으로도 가능) 

 

 



신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

CSD 74  167 입

출

력 

정  PU 동시 감속신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해

서 동시감속을 행하는 경우에 각LSI의 

CSD단자를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합

니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니

다.  

CSTA 75  168 입

출

력 

정  PU 동시 스타트 신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해

서 동시스타트를 행하는 경우에 각LSI의 

CSTA단자를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합

니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니

다. 

CSTP 76  169 입

출

력 

정  PU 동시 정지 신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해

서 동시정지를 행하는 경우에 각LSI의 

CSTP단자를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합

니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니

다. 

CEMG 77  170 입

력  

부

하 

+V 비상정지 입력입니다. 

CEMG 단자가 L레벨중은 동작불가입니

다. 동작 중에 CEMG 단자가 L레벨이 되

면 모든 축이 정지됩니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니

다. 

ELL 

 

 

78  X:171 

Y:172 

Z:173 

U:174 

입

력  

  ±EL신호의 입력논리를 설정합니다. 

L레벨 : ±EL신호의 입력논리는 정논리 

H레벨 : ±EL신호의 입력논리는 부논리 

+EL 

 

 

35  X:37 

Y:68 

Z:99 

U:130 

입

력  

N% +V (+)방향의 end limit신호를 입력합니다. 

(+)방향 동작중에 ON되면 즉시정지/감속

정지합니다. 입력논리는 ELL단자에서 설

정해주세요 단자상태는SSTSW(서브상태)

에서 확인 가능합니다. 

-EL 

 

 

36 X:37 

Y:74 

X:38 

Y:69 

Z:100 

U:131 

입

력  

N% +V (-)방향의 end limit신호를 입력합니다. 

(-)방향 동작중에 ON되면 즉시정지/감속

정지합니다. 입력논리는 ELL단자에서 설

정해주세요. 단자상태는SSTSW(서브상태

확인)에서 확인 가능합니다. 

SD 

 

 

37  X:39 

Y:70 

Z:101 

U:132 

입

력  

N# +V 감속(감속정지)신호를 입력합니다. 

입력방법은 레벨입력 또는 레치입력중에 

선택가능합니다.  

입력논리는 소프트에서 변경가능합니다. 

단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서 확

인 가능합니다.  



신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6113 PCL6123 PCL6143 

.ORG 

 

 

38  X:40 

Y:71 

Z:102 

U:133 

입

력  

N# +V 원점신호를 입력합니다. 원점동작에서 

사용합니다.(edge검출)  

입력논리는 소프트에서 설정 합니다. 

단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서 

확인 합니다. 

ALM 

 

39  X:41 

Y:72 

Z:103 

U:134 

입

력  

N# +V 알람신호를 입력합니다.  이 신호가 

ON되면 즉시정지/감속정지합니다.  

입력논리는 소프트에서 변격가능하며, 

단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서

확인 합니다. 

PCS 

 

40  X:42 

Y:73 

Z:104 

U:135 

입

력  

N# GN 이 입력 신호ON에서 위치결정동작을 

개시 합니다.(목표위치 over ride2) 

입력논리은 소프트변경에서 가능하며 

단자상태는 RSTS(확장상태확인)에서확

인 합니다. 

INP 

 

 

41  X:43 

Y:74 

Z:105 

U:136 

입

력  

N# GN 서보 드라이버 위치결정완료신호(인포

지션신호)를 입력합니다. 

입력논리은 소프트변경에서 가능하며 

단자상태는 RSTS(확장상태확인)에서확

인 합니다. 

LTC 

 

 

42  X:44 

Y:75 

Z:106 

U:137 

입

력  

N# GN Counter1, Counter2의 값을 레치합니

다. 입력논리은 소프트변경에서 가능하

며 단자상태는 RSTS(확장상태확인)에

서 확인 합니다. 

EA 

 

 

44  X:46 

Y:77 

Z:108 

U:139 

입

력 

 

 

 

 

 GN 

 

 

 

 

 

A상(+)방향의 엔코더신호를 입력합니

다. 90도 위상차 신호 입력의 경우는 

EA신호의 상위가 EB신호보다도 나아

갈 때에 카운터 합니다.  

카운터 방향은 소프트웨어로 설정합니

다. 

EB 

 

45  X:47 

Y:78 

Z:109 

U:140 

IN   GN B상(-)방향의 엔코더 신호를 입격 합니다  

90도 위상차신호 입력의 경우는 EA신

호의 상위가 EB신호보다도 진행하고 

있을 때에 카운터 UP 합니다.. 

카운트 방향은 소프트에서 설정 합니

다. 

EZ 

 

46  X:48 

Y:79 

Z:110 

U:141 

입

력  

N# GN 원점복귀모드에서 사용하는 EZ신호를 

입력합니다. EZ신호를 엔코더로부터 1

회전 마다 출력되는 마커신호 입니다. 

EZ신호를 사용하는 것에 따라 원점 복

귀 동작의 정도가 향상합니다. 

입력논리는 소프트에서 변경가능하며 

단자상태는 RSTS(확장상태확인)에서 

확인 합니다. 

PA/+DR 

 

47  X:49 

Y:80 

Z:111 

U:142 

 

 

입

력 

 GN A상(+)방향의 수동펄서 신호(PA)또는

(+)방향의 외부 스윗치 신호(+DR)를 

입력 합니다. 입력신호의 유효,무효

는 PE단자에서 설정 합니다. 

단자 기능의 선택과 동작 방향은 소프

트에서 설정 합니다. 



신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

PB/-DR 

 

48  X:50 

Y:81 

Z:112 

U:143 

IN  GN B상(-)방향의 수동펄서 신호(PB)또는

(-)방향의 외부 스윗치 신호(-DR)를 

입력 합니다. 

입력신호의 유효,무효는 PE단자에서 

설정 합니다. 

단자 기능의 선택과 동작 방향은 소프

트에서 설정 합니다. 

PE 

(PEn) 

49  X:51 

Y:82 

Z:113 

U:144 

입

력 

부 GN PA/+DR단자와 PB/-DR단자의 유효신

호를 입력 합니다.  

L 레벨: PA/+DR단자와 PB/-DR단자가

유효                                                   

H 레벨: PA/+DR단자와 PB/-DR단자가

    무효 

P0/FUP 

 

 

51  X:53 

Y:84 

Z:115 

U:146 

입

출

력 

 PD 범용I/O port(P0) 또는 가속모니터 출

력(FUP)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

로 설정합니다. 

P1/FDW 

 

 

52  X:54 

Y:85 

Z:116 

U:147 

입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P1) 또는 가속모니터 

출력(FDW)에 사용하는 겸용단자입니

다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

에서 설정합니다.   

P2/MVC 

 

 

53  X:55 

Y:86 

Z:117 

U:148 

입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P2) 또는 정속모니터 

출력(MVC)에 사용하는 겸용단자입니

다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

로 설정합니다. 

P3/CP1 

 

54  X:56 

Y:87 

Z:118 

U:149 

입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P3) 또는 컴패레터1 출

력(CP1)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

에서 설정합니다 

P4/CP2 

 

 

56  X:58 

Y:89 

Z:120 

U:151 

입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P4) 또는 Comparator2 

출력(CP2)에 사용하는 겸용단자입니

다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

에서 설정합니다. 

P5 

 

57  X:59 

Y:90 

Z:121 

U:152 

입

출

력 

 PD 범용I/O port (P5)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

P6 

 

58  X:60 

Y:91 

Z:122 

U:153 

입

출

력 

 PD 범용I/O port (P6)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

P7 

(P7n) 

59  X:61 

Y:92 

Z:123 

U:154 

입

출

력 

 PD 범용I/O port (P7)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

 



신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

OUT 

 

61  X:63 

Y:94 

Z:125 

U:156 

출

력  

N# OP 모터 제어용 펄스열(지령펄스)를 출

력합니다. 

출력 사양의 선택은 software에서 설

정 합니다. 

DIR 

 

 

62  X:64 

Y:95 

Z:126 

U:157 

출

력 

N# OP 모터 제어용 펄스열(지령펄스)를 출

력합니다. 

출력 사양의 선택은 software에서 설

정 합니다. 

 

ERC 

 

63  X:65 

Y:96 

Z:127 

U:158 

출

력  

N# OP 서보 드라이버의 편차카운트클리어신

호를 출력합니다. 

펄스폭의 변경과 출력 논리는소프트

에서 설정 합니다. 

BSY 

(BSYn) 

 

 

 

64  X:66 

Y:97 

Z:128 

U:159 

출

력 

부 OP 동작상태 모니타 출력(BSY)용 단자 

입니다. 

동작 중 L레벨이 됩니다. 

 

 

(GND) 66 

67 

71 

72 

 161 

165 

166 

입

력 

 GN 출하 검사용입력단자입니다. 

GND에 접속해주세요 

 

 

  



(2) PCL6124 

 

신호명 

단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 
PCL6114 PCL6124 PCL6144 

GND  11,20,30,44,56 

66,81,93,103,114 

128 

 입

력  

  GND를 접속 합니다. 

반드시, 모든 단자를 접속해주세요 

VDD  3,15,25,35,51,61, 

72,88,98,112,120 

 입

력 

  +3.3V(+3.0 ~ 3.6V)전원 레벨을 입

력합니다. 

반드시, 모든 단자를 접속해주세요 

RST  127  입

력  

부  리셋신호를 입력합니다. 

전원투입후 사용 개시 전에 반드시 

한번 더 L 레벨 신호를 입력해주세

요. 

또한, RST=L 레벨 사이에 CLK신호

를 8회 이상 입력해주세요 

리셋후의 상태는 「“11-1.리셋”」을 

참조해주세요 

CLK  113  입

력 

  CLOCK신호(CLK)를 입력 합니다. 

표준은 19.6608MHz의 클럭을 입력

해주세요.  

출력펄스의 기준 CLOCK 주파수는 

이단자에 입력한 클럭신호의 주파수

가 됩니다. 

IF0/SCK 

IF1/MOSI 

 1 

2 

 입

력  

  Parallel bus I/F때는 CPU bus I/F 

Mode를 설정합니다. 

상세는 「6-2 Parallel bus I/F」를 

참조 바랍니다. 

Serial bus I/F때는 serial clock(SCK)

와 쓰기 data(MOSI)의 입력 단자가 

됩니다. 

 

CS/SS  4  입

력 

부  Parallel  bus I/F때는 CS단자가 L 

레벨의 경우에 RD단자와 WR단자가 

유효로 됩니다. 

Serial bus I/F때는 슬레이브 셀렉터

(SS)의 입력 단자가 됩니다. 

신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

RD 

WR 

 5 

6 

 입

력  

부  리셋 신호의 시작 때는 RD단자

와 ,WR단자가 L 레벨의 경우는 

serial bus I/F모드가 되고, 그 외

의 경우는 Parallel bus I/F모드가 

됩니다. 

Parallel bus I/F 때는 읽기 신호 

(RD)와 쓰기신호 (WR)의 입력 

단자 됩니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 



A0/DS0 

A1/DS1 

A2 

A3 

 

 7 

8 

9 

10 

 입

력 

정 Parallel bus I/F때는 어드레스 신

호(A0~A4)를 입력합니다. 

Serial bus I/F때는 디바이스 셀렉

터 번호(DS0,SD1)을 설정 합

니다, 

디바이스 셀렉터 번호 설정에 따

라 하나의 슬레이브 셀렉터 신

호(SS)를 최대 4개의 LSI선택

하는 신호로 확장 합니다. 

INT  12  출

력 

부 OP CPU에 대해서 interrupt신호를 

출력합니다.  

정지 interrupt, 에러 interrupt, 

이벤트 interrupt 3종류가 있으며, 

메인상태의 interrupt에 의해서 구

별됩니다. 

에러 interrupt요인은 REST 레지

스터,이벤트 interrupt요인은 RIST 

레지스터로부터 읽기하여 판별 

합니다.  

 

WRQ/MISO  13  출

력 

부 OP Parallel bus I/F때는 CPU를 대하

여 부논리의 wait 리퀘스트신호

(WRQ)를 출력합니다. Serial bus 

I/F때는 정 논리의 읽기 데이터

(MISO)를 출력 합니다. 

IFB  14  출

력 

부 OP Command처리중 신호(IFB)의 신

호를 출력입니다. 

wait 제어용 입력 단자가 없는 

CPU를 접속하는 경우는 IFB단자

가 H 레벨인것을 확인하고 다음 

동작을 행해주세요. 

Serial bus I/F때는 open으로 해 

주세요. 

D0/GP0 

D1/GP1 

D2/GP2 

D3/GP3 

D4/GP4 

D5/GP5 

D6/GP6 

D7/GP7 

 

 16 

17 

18 

19 

21 

22 

23 

24 

 

 입

출

력  

정 PU

또

는

PD 

Parallel bus I/F 때는 16bit 데이

터 bus의 경우에 하위 8bit 데이

터 버스(D0~D7)을 접속 합니다. 

8bit데이타 버스를 경우는 모두 

데이터 bus에 접속 합니다. 

Serial bus I/F의 때는 범용 I/O 

port단자 (GP0~GP7)가 됩니다. 

미 사용 때는 pull-up 또는 pull-

down해 주세요 

D8/GP8 

D9/GP9 

D10/GP10 

D11/GP11 

D12/GP12 

D13/GP13 

D14/GP14 

D15/GP15 

 26 

27 

28 

29 

31 

32 

33 

34 

 

 입

출

력 

정 PU

또

는

PD 

Parallel bus I/F 때는 16bit 데이

터 bus의 경우에 하위 8bit 데이

터 버스(D8~D15)을 접속 합니

다. 

Serial bus I/F의 때는 범용 I/O 

port단자 (GP8~GP15)가 됩니다. 

8bit 데이터 버스의 경우나 미 사

용 때는 pull-up 또는 pull-down

해 주세요 

(모아서 1저항으로도 가능) 

 

 

 



 

신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

CSD  124  입

출

력 

정  PU 동시 감속신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해

서 동시감속을 행하는 경우에 각LSI의 

CSD단자를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합

니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니

다.  

CSTA  122  입

출

력 

정  PU 동시 스타트 신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해

서 동시스타트를 행하는 경우에 각LSI의 

CSTA단자를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합

니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니

다. 

CSTP  123  입

출

력 

정  PU 동시 정지 신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해

서 동시정지를 행하는 경우에 각LSI의 

CSTP단자를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합

니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니

다. 

CEMG  124  입

력  

부

하 

+V 비상정지 신호를 입력입니다. 

CEMG 단자가 L레벨중은 동작불가입니

다. 동작 중에 CEMG 단자가 L레벨이 되

면 모든 축이 정지됩니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니

다. 

ELLn 

 

 

 X:125 

Y:126 

 입

력  

  ±EL신호의 입력논리를 설정합니다. 

L레벨 : ±EL신호의 입력논리는 정논리 

H레벨 : ±EL신호의 입력논리는 부논리 

+ELn 

 

 

 X:36 

Y:73 

 입

력  

N% +V (+)방향의 end limit신호를 입력합니다. 

(+)방향 동작중에 ON되면 즉시정지/감속

정지합니다. 입력논리는 ELL단자에서 설

정해주세요 단자상태는SSTSW(서브상태)

에서 확인 가능합니다. 

-ELn 

 

 

 X:37 

Y:74 

 입

력  

N% +V (-)방향의 end limit신호를 입력합니다. 

(-)방향 동작중에 ON되면 즉시정지/감속

정지합니다. 입력논리는 ELL단자에서 설

정해주세요. 단자상태는SSTSW(서브상태

확인)에서 확인 가능합니다. 

SDn 

 

 

 X:38 

Y:75 

 입

력  

N# +V 감속(감속정지)신호를 입력합니다. 

입력방법은 레벨입력 또는 레치입력중에 

선택가능합니다.  

입력논리는 소프트에서 변경가능합니다. 

단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서 확

인 가능합니다.  



신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6113 PCL6123 PCL6143 

.ORGn 

 

 

 X:39 

Y:76 

 입

력  

N# +V 원점신호를 입력합니다. 원점동작에서 

사용합니다.(edge검출)  

입력논리는 소프트에서 설정 합니다. 

단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서 

확인 합니다. 

ALMn 

 

 X:40 

Y:77 

 입

력  

N# +V 알람신호를 입력합니다.  이 신호가 

ON되면 즉시정지/감속정지합니다.  

입력논리는 소프트에서 변격가능하며, 

단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서

확인 합니다. 

PCSn 

 

 X:41 

Y:78 

 입

력  

N# GN 이 입력 신호ON에서 위치결정동작을 

개시 합니다.(목표위치 over ride2) 

입력논리은 소프트변경에서 가능하며 

단자상태는 RSTS(확장상태확인)에서확

인 합니다. 

INPn 

 

 

 X:42 

Y:79 

 입

력  

N# GN 서보 드라이버 위치결정완료신호(인포

지션신호)를 입력합니다. 

입력논리은 소프트변경에서 가능하며 

단자상태는 RSTS(확장상태확인)에서확

인 합니다. 

LTCn 

 

 

 X:43 

Y:80 

 입

력  

N# GN Counter1, Counter2의 값을 레치합니

다. 입력논리은 소프트변경에서 가능하

며 단자상태는 RSTS(확장상태확인)에

서 확인 합니다. 

EAn 

 

 

 X:45 

Y:82 

 입

력 

 

 

 

 

 GN 

 

 

 

 

 

A상(+)방향의 엔코더신호를 입력합니

다. 90도 위상차 신호 입력의 경우는 

EA신호의 상위가 EB신호보다도 나아

갈 때에 카운터 합니다.  

카운터 방향은 소프트웨어로 설정합니

다. 

EBn 

 

 X:46 

Y:83 

 IN   GN B상(-)방향의 엔코더 신호를 입격 합니다  

90도 위상차신호 입력의 경우는 EA신

호의 상위가 EB신호보다도 진행하고 

있을 때에 카운터 UP 합니다.. 

카운트 방향은 소프트에서 설정 합니

다. 

EZn 

 

 X:47 

Y:84 

 입

력  

N# GN 원점복귀모드에서 사용하는 EZ신호를 

입력합니다. EZ신호를 엔코더로부터 1

회전 마다 출력되는 마커신호 입니다. 

EZ신호를 사용하는 것에 따라 원점 복

귀 동작의 정도가 향상합니다. 

입력논리는 소프트에서 변경가능하며 

단자상태는 RSTS(확장상태확인)에서 

확인 합니다. 

PAn/+DRa 

 

 X:48 

Y:85 

 

 

입

력 

 GN A상(+)방향의 수동펄서 신호(PA)또는

(+)방향의 외부 스윗치 신호(+DR)를 

입력 합니다. 입력신호의 유효,무효

는 PE단자에서 설정 합니다. 

단자 기능의 선택과 동작 방향은 소프

트에서 설정 합니다. 



신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

PBnn/-DR 

 

 X:49 

Y:86 

 IN  GN B상(-)방향의 수동펄서 신호(PB)또는

(-)방향의 외부 스윗치 신호(-DR)를 

입력 합니다. 

입력신호의 유효,무효는 PE단자에서 

설정 합니다. 

단자 기능의 선택과 동작 방향은 소프

트에서 설정 합니다. 

PEn 

 

 X:50 

Y:87 

 입

력 

부 GN PA/+DR단자와 PB/-DR단자의 유효신

호를 입력 합니다.  

L 레벨: PA/+DR단자와 PB/-DR단자가

유효                                                   

H 레벨: PA/+DR단자와 PB/-DR단자가

    무효 

P0n/FUPn 

 

 

 X:52 

Y:89 

 입

출

력 

 PD 범용I/O port(P0) 또는 가속모니터 출

력(FUP)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

로 설정합니다. 

P1n/FDWn 

 

 

 X:53 

Y:90 

 입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P1) 또는 가속모니터 

출력(FDW)에 사용하는 겸용단자입니

다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

에서 설정합니다.   

P2n/MVCn 

 

 

 X:54 

Y:91 

 입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P2) 또는 정속모니터 

출력(MVC)에 사용하는 겸용단자입니

다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

로 설정합니다. 

P3n/CP1n 

 

 X:55 

Y:92 

 입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P3) 또는 컴패레터1 출

력(CP1)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

에서 설정합니다 

P4n/CP2n 

 

 

 X:57 

Y:94 

 입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P4) 또는 Comparator2 

출력(CP2)에 사용하는 겸용단자입니

다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트

에서 설정합니다. 

P5n 

 

 X:58 

Y:95 

 입

출

력 

 PD 범용I/O port (P5)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

P6n 

 

 X:59 

Y:96 

 입

출

력 

 PD 범용I/O port (P6)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

P7n 

 

 X:60 

Y:97 

 입

출

력 

 PD 범용I/O port (P7)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

 



신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

OUTn 

 

 X:62 

Y:99 

 출

력  

N# OP 모터 제어용 펄스열(지령펄스)를 출

력합니다. 

출력 사양의 선택은 software에서 설

정 합니다. 

DIRn 

 

 

 X:63 

Y:100 

 출

력 

N# OP 모터 제어용 펄스열(지령펄스)를 출

력합니다. 

출력 사양의 선택은 software에서 설

정 합니다. 

 

ERCn 

 

 X:64 

Y:101 

 출

력  

N# OP 서보 드라이버의 편차 카운트 클리어

신호를 출력합니다. 

펄스폭의 변경과 출력 논리는소프 

에서 설정 합니다. 

단자 상황은 RSTS register에서 확인 

합니다. 

BSYn 

 

 

 

 

 X:65 

Y:102 

 출

력 

부 OP 동작상태 모니타 출력(BSY)용 단자 

입니다. 

동작 중 L레벨이 됩니다. 

 

 

FUPn  X:67 

Y:104 

 출

력 

부 OP 가속 모니터 출력 단자 입니다. 

가속중에 L레벨이됩니다. 

FDWn  X:68 

Y:105 

 출

력 

부 OP 감속 모니터 출력 단자 입니다. 

감속중에 L레벨이됩니다. 

MVCn  X:69 

Y:106 

 출

력 

부 OP 정속 모니터 출력 단자 입니다. 

정속중에 L레벨이됩니다. 

CP1n  X:70 

Y:107 

 출

력 

부 OP Comparator1 출력 용 단자 입니다. 

조건 성립중에 L레벨이됩니다. 

CP2n  X:71 

Y:108 

 출

력 

부 OP Comparator2의 출력 용 단자 입니다 

조건 성립중에 L레벨이됩니다. 

(OPEN)  109,110 

111 

 출

력  

 OP 출하검사용출력단자입니다. 

미접속상태로 해주세요 

(GND)  115,116, 

117,118, 

119 

 입

력 

 GN 출하 검사용입력단자입니다. 

GND에 접속해주세요 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



(3) PCL6144 

신호명 

단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 
PCL6114 PCL6124 PCL6144 

GND   12,21, 

31,45, 

57,67, 

83,93, 

107,119, 

129,145, 

155,162, 

176 

입

력  

  GND를 접속 합니다. 

반드시, 모든 단자를 접속해주세요 

VDD   3,16, 

26,36 

52,62, 

76,88, 

98,114, 

124,138, 

150,160, 

164, 

입

력 

  +3.3V(+3.0 ~ 3.6V)전원 레벨을 입력합니다. 

반드시, 모든 단자를 접속해주세요 

RST   175 입

력  

부  리셋신호를 입력합니다. 

전원투입후 사용 개시 전에 반드시 한번 더 

L 레벨 신호를 입력해주세요. 

또한, RST=L 레벨 사이에 CLK신호를 8회 이

상 입력해주세요 

리셋후의 상태는 「“11-1.리셋”」을 참조해

주세요 

CLK   163 입

력 

  CLOCK신호(CLK)를 입력 합니다. 

표준은 19.6608MHz의 클럭을 입력해주세요.  

출력펄스의 기준 CLOCK 주파수는 이단자에 

입력한 클럭신호의 주파수가 됩니다. 

IF0/SCK 

IF1/MOSI 

  1 

2 

입

력  

  Parallel bus I/F때는 CPU bus I/F Mode를 설

정합니다. 

상세는 「6-2 Parallel bus I/F」를 참조 바랍

니다. 

Serial bus I/F때는 serial clock(SCK)와 쓰기 

data(MOSI)의 입력 단자가 됩니다. 

 

CS/SS   4 입

력 

부  Parallel  bus I/F때는 CS단자가 L 레벨의 경

우에 RD단자와 WR단자가 유효로 됩니다. 

Serial bus I/F때는 슬레이브 셀렉터(SS)의 입

력 단자가 됩니다. 

신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

RD 

WR 

  5 

6 

입

력  

부  리셋 신호의 시작 때는 RD단자와 ,WR단

자가 L 레벨의 경우는 serial bus I/F모드

가 되고, 그 외의 경우는 Parallel bus I/F

모드가 됩니다. 

Parallel bus I/F 때는 읽기 신호 (RD)와 

쓰기신호 (WR)의 입력 단자 됩니다. 



A0/DS0 

A1/DS1 

A2 

A3 

A4 

 

  7 

8 

9 

10 

11 

입

력 

정  Parallel bus I/F때는 어드레스 신호

(A0~A2)를 입력합니다. 

Serial bus I/F때는 디바이스 셀렉터 번호

(DS0,SD1)을 설정 합니다, 

디바이스 셀렉터 번호 설정에 따라 하나의 

슬레이브 셀렉터 신호(SS)를 최대 4개

의 LSI선택하는 신호로 확장 합니다. 

INT   13 출

력 

부 OP CPU에 대해서 interrupt신호를 출력합니

다.  

정지 interrupt, 에러 interrupt, 이벤트 

interrupt 3종류가 있으며, 메인상태의 

interrupt에 의해서 구별됩니다. 

에러 interrupt요인은 REST 레지스터,이벤

트 interrupt요인은 RIST 레지스터로부터 

읽기하여 판별 합니다.  

 

WRQ/MISO   14 출

력 

부 OP Parallel bus I/F때는 CPU를 대하여 부논

리의 wait 리퀘스트신호(WRQ)를 출력합니

다. Serial bus I/F때는 정 논리의 읽기 데

이터(MISO)를 출력 합니다. 

IFB   15 출

력 

부 OP Command처리중 신호(IFB)의 신호입니다. 

wait 제어용 입력 단자가 없는 CPU를 접

속하는 경우는 IFB단자가 H 레벨인것을 

확인하고 다음 동작을 행해주세요. 

Serial bus I/F때는 open으로 해 주세요. 

D0/GP0 

D1/GP1 

D2/GP2 

D3/GP3 

D4/GP4 

D5/GP5 

D6/GP6 

D7/GP7 

 

  17 

18 

19 

20 

22 

23 

24 

25 

입

출

력  

정 PU

또

는

PD 

Parallel bus I/F 때는 16bit 데이터 bus의 

경우에 하위 8bit 데이터 버스(D0~D7)을 

접속 합니다. 

8bit데이타 버스를 경우는 모두 데이터 

bus에 접속 합니다. 

Serial bus I/F의 때는 범용 I/O port단자 

(GP0~GP7)가 됩니다. 

미 사용 때는 pull-up 또는 pull-down해 

주세요 

D8/GP8 

D9/GP9 

D10/GP10 

D11/GP11 

D12/GP12 

D13/GP13 

D14/GP14 

D15/GP15 

  27 

28 

29 

30 

32 

33 

34 

35 

입

출

력 

정 PU

또

는

PD 

Parallel bus I/F 때는 16bit 데이터 bus의 

경우에 하위 8bit 데이터 버스(D8~D15)을 

접속 합니다. 

Serial bus I/F의 때는 범용 I/O port단자 

(GP8~GP15)가 됩니다. 

8bit 데이터 버스의 경우나 미 사용 때는 

pull-up 또는 pull-down해 주세요 

(모아서 1저항으로도 가능) 

 

신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

CSD   167 입

출

력 

정  PU 동시 감속신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해서 

동시감속을 행하는 경우에 각LSI의 CSD단자

를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합니

다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니다.  



CSTA   168 입

출

력 

정  PU 동시 스타트 신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해서 

동시스타트를 행하는 경우에 각LSI의 CSTA

단자를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합니

다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니다. 

CSTP   169 입

출

력 

정  PU 동시 정지 신호를 입출력 합니다. 

본 LSI를 여러개 사용한 다축제어에 대해서 

동시정지를 행하는 경우에 각LSI의 CSTP단

자를 동시에 접속합니다. 

또한 사용시에도 VDD에 full up이 필요합니

다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니다. 

CEMG   170 입

력  

부

하 

+V 비상정지 입력입니다. 

CEMG 단자가 L레벨중은 동작불가입니다. 

동작 중에 CEMG 단자가 L레벨이 되면 모든 

축이 정지됩니다. 

단자상태는 RSTS register에서 확인 합니다. 

ELLn 

 

 

  X:171 

Y:172 

Z:173 

U:174 

입

력  

  ±EL신호의 입력논리를 설정합니다. 

L레벨 : ±EL신호의 입력논리는 정논리 

H레벨 : ±EL신호의 입력논리는 부논리 

+ELn 

 

 

  X:37 

Y:68 

Z:99 

U:130 

입

력  

N% +V (+)방향의 end limit신호를 입력합니다. (+)방

향 동작중에 ON되면 즉시정지/감속정지합니

다. 입력논리는 ELL단자에서 설정해주세요 

단자상태는SSTSW(서브상태)에서 확인 가능

합니다. 

-ELn 

 

 

  X:38 

Y:69 

Z:100 

U:131 

입

력  

N% +V (-)방향의 end limit신호를 입력합니다. 

(-)방향 동작중에 ON되면 즉시정지/감속정

지합니다. 입력논리는 ELL단자에서 설정해주

세요. 단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서 

확인 가능합니다. 

SDn 

 

 

  X:39 

Y:70 

Z:101 

U:132 

입

력  

N# +V 감속(감속정지)신호를 입력합니다. 

입력방법은 레벨입력 또는 레치입력중에 선

택가능합니다.  

입력논리는 소프트에서 변경가능합니다. 

단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서 확인 

가능합니다.  

신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6113 PCL6123 PCL6143 

.ORGn 

 

 

  X:40 

Y:71 

Z:102 

U:133 

입

력  

N# +V 원점신호를 입력합니다. 원점동작에서 사

용합니다.(edge검출)  

입력논리는 소프트에서 설정 합니다. 

단자상태는SSTSW(서브상태확인)에서 확

인 합니다. 

ALMn 

 

  X:41 

Y:72 

Z:103 

U:134 

입

력  

N# +V 알람신호를 입력합니다.  이 신호가 ON되

면 즉시정지/감속정지합니다.  

입력논리는 소프트에서 변격가능하며, 단

자상태는SSTSW(서브상태확인)에서확인 

합니다. 



PCSn 

 

  X:42 

Y:73 

Z:104 

U:135 

입

력  

N# GN 이 입력 신호ON에서 위치결정동작을 개

시 합니다.(목표위치 over ride2) 

입력논리은 소프트변경에서 가능하며 단

자상태는 RSTS(확장상태확인)에서확인 합

니다. 

INPn 

 

 

  X:43 

Y:74 

Z:105 

U:136 

입

력  

N# GN 서보 드라이버 위치결정완료신호(인포지

션신호)를 입력합니다. 

입력논리은 소프트변경에서 가능하며 단

자상태는 RSTS(확장상태확인)에서확인 합

니다. 

LTCn 

 

 

  X:44 

Y:75 

Z:106 

U:137 

입

력  

N# GN Counter1, Counter2의 값을 레치합니다. 

입력논리은 소프트변경에서 가능하며 단

자상태는 RSTS(확장상태확인)에서 확인 

합니다. 

EAn 

 

 

  X:46 

Y:77 

Z:108 

U:139 

입

력 

 

 

 

 

 GN 

 

 

 

 

 

A상(+)방향의 엔코더신호를 입력합니다. 

90도 위상차 신호 입력의 경우는 EA신호

의 상위가 EB신호보다도 나아갈 때에 카

운터 합니다.  

카운터 방향은 소프트웨어로 설정합니다. 

EBn 

 

  X:47 

Y:78 

Z:109 

U:140 

IN   GN B상(-)방향의 엔코더 신호를 입격 합니다. 

90도 위상차신호 입력의 경우는 EA신호

의 상위가 EB신호보다도 진행하고 있을 

때에 카운터 UP 합니다.. 

카운트 방향은 소프트에서 설정 합니다. 

EZn 

 

  X:48 

Y:79 

Z:110 

U:141 

입

력  

N# GN 원점복귀모드에서 사용하는 EZ신호를 입

력합니다. EZ신호를 엔코더로부터 1회전 

마다 출력되는 마커신호 입니다. 

EZ신호를 사용하는 것에 따라 원점 복귀 

동작의 정도가 향상합니다. 

입력논리는 소프트에서 변경가능하며 단

자상태는 RSTS(확장상태확인)에서 확인 

합니다. 

PAn/+DRn 

 

  X:49 

Y:80 

Z:111 

U:142 

 

 

입

력 

 GN A상(+)방향의 수동펄서 신호(PA)또는(+)

방향의 외부 스윗치 신호(+DR)를 입력 

합니다. 입력신호의 유효,무효는 PE단

자에서 설정 합니다. 

단자 기능의 선택과 동작 방향은 소프트

에서 설정 합니다. 

신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

PBn/-DRn 

 

  X:50 

Y:81 

Z:112 

U:143 

IN  GN B상(-)방향의 수동펄서 신호(PB)또는(-)

방향의 외부 스윗치 신호(-DR)를 입력 

합니다. 

입력신호의 유효,무효는 PE단자에서 설정 

합니다. 

단자 기능의 선택과 동작 방향은 소프트

에서 설정 합니다. 

PEn 

 

  X:51 

Y:82 

Z:113 

U:144 

입

력 

부 GN PA/+DR단자와 PB/-DR단자의 유효신호

를 입력 합니다.  

L 레벨: PA/+DR단자와 PB/-DR단자가유

효                                                   



H 레벨: PA/+DR단자와 PB/-DR단자가축    

효 

P0n/FUPn 

 

 

  X:53 

Y:84 

Z:115 

U:146 

입

출

력 

 PD 범용I/O port(P0) 또는 가속모니터 출력

(FUP)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트로 

설정합니다. 

P1n/FDWn 

 

 

  X:54 

Y:85 

Z:116 

U:147 

입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P1) 또는 가속모니터 출력

(FDW)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트에

서 설정합니다.   

P2n/MVCn 

 

 

  X:55 

Y:86 

Z:117 

U:148 

입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P2) 또는 정속모니터 출력

(MVC)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트로 

설정합니다. 

P3n/CP1n 

 

  X:56 

Y:87 

Z:118 

U:149 

입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P3) 또는 컴패레터1 출력

(CP1)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트에

서 설정합니다 

P4n/CP2n 

 

 

  X:58 

Y:89 

Z:120 

U:151 

입

출

력 

 PD 범용I/O와 port(P4) 또는 Comparator2 출

력(CP2)에 사용하는 겸용단자입니다. 

단자기능의 선택과 출력논리는 소프트에

서 설정합니다. 

P5n 

 

  X:59 

Y:90 

Z:121 

U:152 

입

출

력 

 PD 범용I/O port (P5)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

P6n 

 

  X:60 

Y:91 

Z:122 

U:153 

입

출

력 

 PD 범용I/O port (P6)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

P7n 

 

  X:61 

Y:92 

Z:123 

U:154 

입

출

력 

 PD 범용I/O port (P7)용 단자입니다. 

단자기능 선택은 software에서 설정 

합니다. 

 

(4)  
신호명 단자번호 입

력

/

출

력 

논

리 

처

리 

내용 

PCL6114 PCL6124 PCL6144 

OUTn 

 

  X:63 

Y:94 

Z:125 

U:156 

출

력  

N# OP 모터 제어용 펄스열(지령펄스)를 출

력합니다. 

출력 사양의 선택은 software에서 설

정 합니다. 

DIRn 

 

 

  X:64 

Y:95 

Z:126 

U:157 

출

력 

N# OP 모터 제어용 펄스열(지령펄스)를 출

력합니다. 

출력 사양의 선택은 software에서 설

정 합니다. 

 

ERCn 

 

  X:65 

Y:96 

Z:127 

U:158 

출

력  

N# OP 서보 드라이버의 편차카운트클리어신

호를 출력합니다. 

펄스폭의 변경과 출력 논리는소프트

에서 설정 합니다. 

BSYn   X:66 출 부 OP 동작상태 모니타 출력(BSY)용 단자 



 

 

 

 

Y:97 

Z:128 

U:159 

력 입니다. 

동작 중 L레벨이 됩니다. 

 

 

(GND)   161 

165 

166 

입

력 

 GN 출하 검사용입력단자입니다. 

GND에 접속해주세요 

 

5. 블록도 

 

 
[Y축 용 회로] (X축용 회로와 동일) PCL6124와 PCL6144에 존재 

[Z축 용 회로] (X축용 회로와 동일) PCL6144에 존재 

[U축 용 회로] (X축 용 회로와 동일) PCL6144에 존재 

 



6. CPU인터페이스 

본 LSI는 4종류의 Parallel bus I/F 회로와 1종류의 Serial bus I/F 회로를 CPU bus I/F회로

로서 내장 되어 있어 다양한 CPU에 접속하기 쉽게 되어 있습니다. 

6-1. Hard ware 설계상의 주의 사항 

·모든 신호 입력 단자는, 0∼+5V level 이라도 입력할 수 있습니다.  

·모든 신호 출력 단자는, +5V에 pull-up 할 수 있습니다만, 3.3V이상은 출력할 수는 없습니다.  

저항 값은5KΩ이상을 추천 합니다. 

·P0∼P7의 단자의 가운데 사용하지 않는 단자는 외부에서, GND에 pull-down하거나 VDD에 

Pull up하여 주세요 

추천 저항은 5k∼10 kΩ을 추천 합니다. 

·8비트 I/F 로 CPU와 접속할 경우, D8∼D15의 단자는 외부에서 GND에 pull-down 하거

나,VDD로 pull up해 주세요. 

저항 값은 5k∼10kΩ을 추천 합니다.(모아서 1저항으로도 가) 

·±EL신호의 입력 논리의 변경은 ELL단자에서 실시할 수 있습니다. 

시리얼 버스 I/F에서 CPU와 접속 하는 경우, GP-~GP15단자 가운데 사용 하지 않는 단자는 

외부에서 GND로 pull down하거나 VDD로 pull up해 주세요. 저항 값은 5k∼10kΩ을 추천 합니다. 

 

6-2 Parallel bus I/F  

6-2-1 접속 CPU의 설정  

Parallel bus I/F회로의 선택은 IF0단자와 IF1단자에서 합니다.  

하기에 예를 제시합니다만, 다른 CPU의 경우에는, 「12-4.AC특성」을 참조하여, 알맞은  

인터페이스 회로를 선택해 주십시오. 

                 [Parallel bus I/F CPU 신호 접속 예]  

IF1 IF0 인터페이스명

칭 

CPU

예 

단자에 접속한CPU신호 

RD WR A0 WRQ 

L L 16bit I/F-1 68000 +3.3V R/W LDS DTACK 

L H 16bit I/F-2 H8 RD HWR (GND) WAIT 

H L 16bit I/F-3 8086 RD WR (GND) READY 

H H 8bit I/F Z80 RD WR A0 WAIT 

 

 

16비트I/F-1: R/W모드 입력, strobe 입력, acknowledge 출력에 의한 16bit 길이의  

인터페이스입니다. 하위 address가, 입출력 buffer의 상위 word에 대응하

고 있습니다.  

VME버스, 68000계CPU에 쓰기 쉬운 모드입니다.  

 

16비트I/F-2: RD입력, WR입력에 의한 16bit 길이의 인터페이스입니다.  

하위 address가, 입출력 buffer의 상위 word에 대응하고 있습니다.  

H8계CPU에 쓰기 쉬운 모드입니다.  

 

16비트I/F-3: RD입력, WR입력에 의한 16bit 길이의 인터페이스입니다.  

하위 Address가, 입출력 buffer의 하위 word에 대응하고 있습니다.  

8086계CPU에 쓰기 쉬운 모드입니다.  

 

8비트 I/F: RD입력, WR입력에 의한 8bit 길이의 인터페이스입니다.  

하위 address가, 입출력 buffer의 하위 word에 대응하고 있습니다.  

Z80계CPU에 쓰기 쉬운 mode입니다.  

  



6-2-2. CPU INTERFACE 접속 예  

  

① 16 bit Parallel bus I/F-1 

CPU bus I/F 선택의 설정 상태 : IF1=L, IF0=L 

 
 

주)  PCL6144에서는 A0와 A1∼A4을 사용 합니다 

     PCL6124에서는 A0와 A1~A3을 사용 합니다. 

PCL6114에서는 A0와 A1∼A2을 사용 합니다.  

         16bit I/F는 word (16bit) access만을 행하고, 바이트(8bit) 엑세스를 행할 수 있습니다.  

 

② 16 bit Parallel bus I/F-2 

CPU bus I/F 선택의 설정 상태 : IF1=L, IF0=L 

 
 

 

주)  PCL6144에서는 A0를 GND로 접속하고 A1∼A4을 사용합니다 

     PCL6124에서는 A0를 GND로 접속하고 A1~A3을 사용 합니다. 

PCL6114에서는 A0와 GND로 접속하고 A1∼A2을 사용합니다.  

         16bit I/F는 word (16bit) access만을 행하고, 바이트(8bit) 엑세스를 행할 수 있습니다.  

 

  



○3  16 bit Parallel bus I/F-3 

CPU bus I/F 선택의 설정 상태 : IF1=H, IF0=L 

 

 
 

주)  PCL6144에서는 A0를 GND로 접속하고 A1∼A4을 사용 합니다  

     PCL6124에서는 A0를 GND로 접속하고 A1∼A3을 사용 합니다 

PCL6114에서는 A0를 GND로 접속하고 A1∼A2를 사용 합니다.  

     16bit I/F는 word (16bit) access만을 행하고, 바이트(8bit) 엑세스를 행할 수 있습니다  

 

○4  8 bit Parallel bus I/F 

CPU bus I/F 선택의 설정 상태 : IF1=H, IF0=L 

 
 

주)  PCL6144에서는 A0∼A4를 사용 합니다. 

     PCL6124에서는 A0~A3을 사용 합니다. 

PCL6114에서는 A0∼A2를 사용 합니다.  

 

 

 

 

 



6-2-3. ADDRESS MAP 

6-2-3-1. 축 배치 MAP  

본 LSI에서는, 각 축마다의 제어 Address 범위는 독립하고 있어, 아래 표와 같이 A4,  

A3 Address 입력에 의해 선택합니다. 

 

주) 왼쪽 표는 PCL6144의 Address 입력입니다.  

  PCL6124는 A4 address가 없고,X축과 Y축만   

입니다. 

PCL6114는 A4, A address 3입력이 없고,  

X 축만입니다.  

 

 

6-2-3-2. 각 축 내의 MAP  

각 축 내의 MAP은 A2, A1(,A0) Address 입력에 따라 정의됩니다.  

 

<16비트I/F-1,16비트I/F-2의 때 > 

1) 기입시에 사이클 

A2~A1 어드레스 기호 처리내용 

1   1 COMW 축 지정, 제어command쓰기 

1   0 OTPW 범용출력포트의 상태변경(출력지정bit만 유효) 

0   1 BUFW0 입출력버퍼(bit15~0)에 쓰기 

0   0 BUFW1 입출력버퍼(bit31~16)에 쓰기 

 

2) 읽을때의 사이클 

     

A2~A1 어드레스 기호 처리내용 

1   1 MSTSW 메인상태(bit15~0)읽기 

1   0 SSTSW 서브 상태, 범용출력포트 읽기 

0   1 BUFW0 입출력버퍼(bit15~0)에 읽기 

0   0 BUFW1 입출력버퍼(bit31~16)에 읽기 

 

<16비트I/F-3의 때 > 

1) 기입시에 사이클 

A2 A1 어드레스 기호 처리내용 

0   0 COMW 축 지정, 제어command쓰기 

0   1 OTPW 범용출력포트의 상태변경(출력지정bit만 유효) 

1   0 BUFW0 입출력버퍼(bit15~0)에 쓰기 

1   1 BUFW1 입출력버퍼(bit31~16)에 쓰기 

 

 

2)읽을때의 사이클 

A2 A1 어드레스 기호 처리내용 

0   0 MSTSW 메인상태(bit15~0)읽기 

0   1 SSTSW 서브 상태, 범용출력포트 읽기 

1   0 BUFW0 입출력버퍼(bit15~0)에 읽기 

1   1 BUFW1 입출력버퍼(bit31~16)에 읽기 

 

 

 

 

 

 

 

 

A4 A3 내용 

0 0 X축제어어드레스범위 

0 1 Y축제어어드레스범위 

1 0 Z축제어어드레스범위 

1 1 U축제어어드레스범위 



 

<8비트I/F때 > 

1) 기입시에 사이클 

A2 A1 A0 어드레스 기호 처리내용 

0   0  0 COMB0 제어command쓰기 

0   0  1 COMB1 축지정(제어command의 실행축에 지정) 

0   1  0 OTPB 범용출력포트의 상태변경(출력지정bit만 유효) 

0   1  1  무효 

1   0  0 BUFB0 입출력버퍼(bit7~0)에 쓰기 
1   0  1 BUFB1 입출력버퍼(bit15~8)에 쓰기 
1   1  0 BUFB2 입출력버퍼(bit23~16)에 쓰기 
1   1  1 BUFB3 입출력버퍼(bit31~24)에 쓰기 

 

2)읽을때의 사이클 

A2 A1 A0 어드레스 기호 처리내용 

0   0  0 MSTSB0 메인상태(bit7~0)읽기 

0   0  1 MSTSB1 메인상태(bit15~8)읽기 

0   1  0 IOPB 범용입출력포트의 읽기  

0   1  1 SSTSB 서브상태 읽기 

1   0  0 BUFB0 입출력버퍼(bit7~0)에 읽기 
1   0  1 BUFB1 입출력버퍼(bit15~8)에 읽기 
1   1  0 BUFB2 입출력버퍼(bit23~16)에 읽기 
1   1  1 BUFB3 입출력버퍼(bit31~24)에 읽기 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



6-2-4. MAP 내용의 설명  

6-2-4-1.command code와 축 선택의 쓰기 

각 축에 대하여, 레지스터의 쓰기/ 읽기, START/STOP 제어 등을 행하기 위한 Command를  

써 넣습니다.  

COMB0 : command code를 설정합니다. 상세한 것은 “7. COMMAND 를 참조해 주십시오.  

SELu∼x: Command 를 실행하는 축을 선택합니다. 전 비트가 “0”의 때에는 자기 축만  

(A4,A3의 설정에 의해 선택한 축)이 선택됩니다.  

복수 축으로 동일 command를 써 넣을 때에, 선택하는 축의 비트를 “1”로 합니다.  

레지스터 쓰기 때에는, 각 축의 입출력 buffer의 내용이 레지스터에 써 넣어집니다.  

레지스터 읽어 낼 때에는, 각 축마다 레지스터의 내용이 입출력 buffer에 읽어 내집니다. 

 
 

주의 1. SELu∼x의 지정은, 레지스터 쓰기/읽기 command 뿐만 아니라,  

모든 command에 대하여 유효합니다.  

주의 2. PCL6144에는 SELx∼SELu가 존재 하고 PCL6124는 SELx와 SELy가 존재 합니다만,  

PCL6114에는 COMB1이 존재하지 않습니다.  

 

레지스터에 쓰기/읽기를 행할 경우, 다음 2개의 방법이 있습니다. 또한, 소프트 작성상의 방식

이므로, 혼재된 사용방법도 할 수 있습니다. PCL6144에서의 사용 예로 하기 참조 바랍니다.  

 

①  Command쓰기와 data 입출력을 1세트라고 생각하고, 전체로 4세트의 area로 사용.  

이 경우, 보간 동작의 start/stop 이외의 command의 축 지정(COMB1)은 00h 로 사용합니

다.  

다만, 보간 동작의 start/stop에 CSTA, CSTP신호를 사용하면, 00h 로 사용할 수 있습니다. 

본 LSI는 복수 개 사용 했을 때라도, 공통 프로그램을 만들기 쉬워집니다. 

<16bit I/F-3의 경우> 

A4~A1 신호  내용 

“0000”b COMW_X X축 command 

“0010”b BUFW0_X X축 범용버퍼(bit 15~0) 

“0011”b BOFW1_X X축 범용버퍼(bit 31~15) 

“0100”b COMW_Y Y축 command 

“0110”b BUFW0_Y Y축 범용버퍼(bit 15~0) 

“0111”b BOFW1_Y Y축 범용버퍼(bit 31~15) 

“1000”b COMW_Z Z축 command 

“1010”b BUFW0_Z Z축 범용버퍼(bit 15~0) 

“1011”b BOFW1_Z Z축 범용버퍼(bit 31~15) 

“1100”b COMW_U U축 command 

“1110”b BUFW0_U U축 범용버퍼(bit 15~0) 

“1111”b BOFW1_U U축 범용버퍼(bit 31~15) 

 

 

 

  



②  Command 쓰기는 공통 address라고 해서 data 입 출력 area만을 축마다 사용.  

이 경우에는, 모든 Command 쓰기 때에, 반드시 축 지정을 행할 필요가 있습니다.  

(다만 SRST(04h) command (software reset)은 축 지정을 무시합니다. )  

하나의 command로 전 축의 동일 레지스터에 대하여, 쓰기 /읽기를 할 수 있으므로,  

data 설정 시간을 단축할 수 있습니다. 

<16bit I/F-3의 경우> 

A4~A1 기호  내용 

“0000”b COMW Command  

“0010”b BUFW0_X X축 범용버퍼(bit 15~0) 

“0011”b BOFW1_X X축 범용버퍼(bit 31~15) 

“0110”b BUFW0_Y Y축 범용버퍼(bit 15~0) 

“0111”b BOFW1_Y Y축 범용버퍼(bit 31~15) 

“1010”b BUFW0_Z Z축 범용버퍼(bit 15~0) 

“1011”b BOFW1_Z Z축 범용버퍼(bit 31~15) 

“1110”b BUFW0_U U축 범용버퍼(bit 15~0) 

“1111”b BOFW1_U U축 범용버퍼(bit 31~15) 

 

주의. 상기 예에서 X축의 COMW를 사용하지만, 어느 축의 COMW를 사용해도 동일하다. 

 

 

6-2-4-2. 출력 port에의 쓰기  

범용I/O단자(P0∼P7)의 안에서, 출력 단자의 상태를 설정합니다.  

출력 이외에 설정한 단자에 대응하는 비트는 무시됩니다.  

word 쓰기의 경우, 상위 8비트는 무효입니다만, 장래의 기능 변경에 대비해서 0으로  

설정 해 주십시오.  

OTP7∼0: 출력 단자 P7n∼P0n (n=x, y, z, u)의 상태를 설정합니다.  

“1”의 때에 H level 이 출력됩니다. 

 
 

 

6-2-4-3. 입출력 buffer의 쓰기/읽기 

레지스터에 data를 써 넣을 경우, 입출력 buffer에 data를 쓰기 후, COMB0에 「레지스터 

쓰기 Command」를 써 넣으면, 입출력 buffer의 내용이 레지스터에 복사됩니다.  

레지스터의 내용을 읽어낼 경우, COMB0에 「레지스터 읽기 Command」를 써 넣으면, 

레지스터의 내용이 입출력 buffer에 복사되므로, 입출력 buffer로부터 data를 읽어내 주십

시오.  

BUFW0∼1(BUFB0∼3)에의 쓰기순서 및 읽기순서는 임의 입니다. 또, 입출력 buffer에 써 

넣은 내용은 읽어 낼 수 있습니다. 

 

 
 

 

 

 

  



6-2-4-4. Main status의 읽기(MSTSW, MSTSB) 

                                     

 
Bit bit내용 내용 

0 SSCM Start command를쓰면 1이되고 동작정지로 0이됩니다. 

1 SRUN 펄스출력개시로 1이되고 동작정지로 0이됩니다. 

2 SENI 정지interrup신호 출력기능이 유효(RENV2.IEND=”1”)의 경우

에 정지 interrupt발생으로”1”이 됩니다. 

무효(RENV2. IEND=”0”)의 경유는 늘 “0”입니다.  

자동 reset정지 기능이 무효(RENV2.MRST=”0”)의 경우는 메

인 status읽기에서 “0”으로 돌아 갑니다. 

유효 (RENV2.MRST=”1”)의 경우는 SENIR(2Dh) command실

행으로 “0”으로 돌아갑니다. 

 

3 SEND Stard Command를 쓰면 “0”이되고 동작정지로 “1”이됩니다. 

4 SERR 에러 Interrupt발생에 의해 “1”이 됩니다. 

자동 reset정지 기능이 무효(RENV2.MRST=”0”)의 경우는 

REST register 읽기”0”으로 돌아 갑니다. 

유효 (RENV2.MRST=”1”)의 경우는 REST register “1”로 되어

있는 bit전부에 “1”을 기입 하면 “0”으로 돌아갑니다. 

5 SINT 이벤트interrupt발생에의해 “1”이 됩니다. 

자동 reset정지 기능이 무효(RENV2.MRST=”0”)의 경우는 

RIST register 읽기”0”으로 돌아 갑니다. 

유효 (RENV2.MRST=”1”)의 경우는 RIST register “1”로 되어

있는 bit전부에 “1”을 기입 하면 “0”으로 돌아갑니다. 

7~6 SSC1~0 실행중 또는 정지시의 시퀀스 번호입니다. 

8 SCP1 Comparator1의 비교 조건의 성립시 “1”이됩니다. 

9 SCP2 Comparator2의 비교 조건의 성립시 “1”이됩니다. 

10 

 

SCP3 (+)soft limit 검출 용 command의 비교 결과 monitor입니다. 

PCL61x4 추가 가능을 유효(RENV3. M614=”1”)로 설정 하면  

Soft limit 기능 선택 (RENV3. SLM)의 설정에 관계 없이 

Soft limit 관리용 counter 선택 (RENV3.SLCU)으로 선택한 

Soft limit 관리용 counter의 값>RCMP3때만 “1”이 됩니다. 

PCL61x3용 software를 사용하는 경우는 늘”0”이 취득 됩니다. 

11 SCP4 (-)soft limit 검출 용 command의 비교 결과 monitor입니다. 

PCL61x4 추가 가능을 유효(RENV3. M614=”1”)로 설정 하면  

Soft limit 기능 선택 (RENV3. SLM)의 설정에 관계 없이 

Soft limit 관리용 counter 선택 (RENV3.SLCU)으로 선택한 

Soft limit 관리용 counter의 값>RCMP4때만 “1”이 됩니다. 

PCL61x3용 software를 사용하는 경우는 늘”0”이 취득 됩니다. 

12 미정의 (항상 “0”이 취득 됩니다) 

13 SEOR 위치오버라이드가 실행불가능할 경우(정지상태에서 RMV레지

스터에 쓰는경우)에 “1”로 됩니다. 

자동 reset정지 기능이 무효(RENV2.MRST=”0”)의 경우는 

main status 읽기에서 ”0”으로 돌아 갑니다. 

유효 (RENV2.MRST=”1”)의 경우는 SEORR(2Eh) command 

실행으로 “0”으로 돌아갑니다. 

14 SPRF 다음동작 데이터용 프리레지스터가 채워져있는경우 “1”이됩니

다. 

15 미정의 (항상”0”이 취득 됩니다) 



 

status 변화 타이밍 

① 연속 모드(RMD.MOD6~0=00h,08h)일 때 

 
② PA/PB연속 모드(RMD.MOD6~0=01h)일 때 

 
 

③  DR연속 모드(RMD.MOD6~0=02h)일 때 

 
 

④ 위치 결정 동작 모드(RMD.MOD6~0=41h)등의 자동정지 모드 일 때 

 
 

 

 

 



6-2-4-5. Sub status와 입출력 포트의 읽기(SSTSW, SSTSB, IOPB) 

 
 

Bit Bit 명 내용 

7~0 IOP7~0 P7~P0단자의 상태를 읽습니다.(0:L레벨, 1:H레벨) 

8 SFU 가속중에 “1”이됩니다. 

9 SFD 감속중에 “1”이됩니다. 

10 SFC 정속동작중에 “1”이됩니다. 

11 SALM ALM입력 ON시에 “1”이됩니다. 

12 SPEL +EL입력 ON시에 “1”이됩니다. 

13 SMEL -EL입력 ON시에 “1”이됩니다. 

14 SORG ORG입력 ON시에 “1”이됩니다. 

15 SSD SD입력ON시에 “1”이됩니다.(SD입력 렛치신호) 

 

  



6-3. Serial Bus I/F 

 

6-3-1. 접속 CPU의 설정 

Serial bus I/F 회로의 선택은 RD단자와 WR단자에서 행합니다. 

【Serial bus I/F CPU 신호 접속 예】 

설정상태 I/F 명 단자에 접속하는 CPU 신호 

RD WR IF0 단자 IF1 단자 CS 단자 WRQ단자 

L L Serial I/F SCK MOSI SS MISO 

상기 이외 Parallel I/F 【6-2-1.접속 CPU의 설정】에 기재 

 

Serial bus I/F : 4선식 동기 형의 Serial bus I/F를 내장 하고 있습니다. 

              1개의 slave select신호 (SS)로, 4개의 LSI까지 확장 접속을 행할 수 있습니다. 

              확장 접속 한 LSI의 식별은 DS0단자와 DS1단자에 device선택 정보를 설정 하는  

              것으로 행합니다. 

SCK (Serial Clock) : Serial bus I/F의 clock 단자 입니다. 

SS (Slave Select) : Slave (본 LSI)선택 단자 입니다. 

MOSI (Master Output Slave Input) : Master (CPU)로부터 Slave (본LSI) 로의 입력 단자 입니다. 

MISO (Master Input Slave Output) : Slave (본 LSI)로부터 Master (CPU)로의 출력 단자 입니다. 

 

6-3-2. CPU Bus I/F 접속 예 

 CPU Bus I/F 선택의 설정 상태 : RD=L레벨, WR=L 레벨 

 
주) Pull up저항은 Floating때에 CPU나 PCL61x4의 파손을 방지 하는 목적으로 접속하고 있습니다. 

  



6-3-3. 선택 format 

통신 format은 축 선택 code의 type선택에 따라 아래의 4종류가 있습니다. 

 

①  Command 쓰기 format 

1) 동작 command 

MOSI :  축 선택 code (S7-S0) Command (C7-C0) 

1회의 통신에 대하여 축 선택 code와 command는 한 가지 입니다. 

동작 command의 상세는 「7-1-1-2. Serial bus I/F의 동작 command 쓰기」를 참조 

하세요 (범용 출력 bit제어 command와 제어 command도 동작 command와 같음. 

2) Register 쓰기 command 

MOSI : 축 선택code (S7-S0) Command(C7-C0) Data x Data y Data z Data u 

1회의 통신에 대하여 축 선택 code와 command는 한 가지 입니다. 

data수는 축 선택 code에서 선택한 축수분을 기입 합니다. 

data의 size는 32bit로 정열 순서는 “data ［7-0］+data［15-8］+data ［23-16］

+data ［7-0］[31-24］”입니다.  

 Register 기입 command의 상세는 「7-4-1-2 serial bus I/F의 register 기입」을 참

조 하세요 

3) Register 읽기 command 

MOSI : 축 선택 code (S7-S0) Command (C7-C0) 

1회의 통신에 대하여 축 선택 code와 command는 한 가지 입니다. 

MISO : Data X Data y Data z Data u 

data수는 축 선택 code에서 선택한 축수분을 읽기 합니다. 

data의 size는 32bit로 정열 순서는 “data ［7-0］+data［15-8］+data ［23-16］

+data ［7-0］［31-24］”입니다.  

Register 읽기 command의 상세는 「7-4-2-2 serial bus I/F의 register 읽기」을 참조 

하세요 

② Main status 읽기 format 

MOSI : 축 선택 code (S7-S0) 

1 회의 통신에 대하여 축 선택 code는 한 가지 입니다.  

MISO : Data x Data y Data z Data u 

data수는 축 선택 code에서 선택한 축수분을 읽기 합니다. 

data의 size는 16bit로 정열 순서는 “data ［7-0］+data［15-8］”입니다.                                           

Main status의 상세는 「6-2-4-4 main status의 읽기」를 참조 하세요 

예. Main status의 읽기 

 
 

S7-S0 : 축 선택 code (main status 읽기 format은 S5=”0”, S4=”1”) 

15-0 : main status 읽기 data 

  



③ 범용 포트 쓰기 format 

MOSI :  축 선택code (S7-S0) Data x Data y Data z Data u 

1회의 통신에 대하여 축 선택 code는 한 가지 입니다. 

data수는 축 선택 code에서 선택한 축수분을 쓰기 합니다. 

data의 size는 8bit로 정열 순서는 “data［7-0］”입니다.                                          

［31-24］”입니다. 범용포트 data의 상세는 「7-5-1-2. Serial bus I/F의 범용 출력 제

어 command쓰기」를 참조 하세요  

 

④ Sub status 읽기 format 

MOSI : 축 선택 code (S7-S0) 

1회의 통신에 대하여 축 선택 code는 한 가지 입니다. 

MISO : Data x Data y Data z Data u 

 data수는 축 선택 code에서 선택한 축수분을 읽기 합니다. 

data의 size는 16bit로 정열 순서는 “data ［ 7-0 ］ +data ［ 15-8 ］ ”입니다.                                                                                                

“data ［7-0］”이 범용 포트 입력 data이고 “data ［15-8］이 sub status 입니다.      

Sub status data의 상세는「6-2-4-5.sub status와 입출력 board의 읽기」를 참조 하세

요  

예. Sub status 의 읽기 

 
S7-S0 : 축 선택 code (sub status 읽기 format은 S5=”1”, S4=”1”) 

P7-P0 : 범용 포트 읽기 data 

7-0 : sub status 읽기 data  

 

주. 

1.  축 선택 code로 복수 축을 선택 하면 복수 축에 대하여 1회의 serial 통신에서 access

를 행할 수 있습니다. 

그 경우 data 순서는 선택 된 축 가운데서 X>Y>Z>U의 순 입니다. 

2. 복수 축에 대하여 command(register) 기입, 범용 board 기입은, SS 신호의 시작 때에 

기입 됩니다. 

3. 복수 축에 대하여 register 읽기는 “C0”bit 기입 때의 상태를 latch해서 결과를 순차 

읽기 합니다. 

4. 복수 축에 대하여 main status 읽기, sub status (범용 board)읽기도 “S0”쓰기 때의 상

태를 latch하고 결과를 순차 읽기 합니다. 

5. format 대로 bit수를 쓰지 않고 제어를 중단 (쓰기 도중에서 SS신호를 시작)한 경우는 

예기치 못한 데이터를 써 버리기 때문에 주의 바랍니다. 

6. format 대로의 bit수를 읽지 않고 제어를 중단(읽기 도중에서 SS신호를 시작)한 경우

는 남은 데이터가 파괴되어 버리기 때문에 주의 바랍니다.  

  



6-3-3-1 축 선택 code 

축 선택 code는 1byte 입니다. 하기의 8bit 부터 입니다. 

Bit PCL6114 PCL6124 PCL6144 

0 X축 선택 X축 선택 X축 선택 

1 (“0” 고정) Y축 선택 Y축 선택 

2 (“0” 고정) (“0” 고정) Z축 선택 

3 (“0” 고정) (“0” 고정) U축 선택 

4 TYPE 선택 A 

5 TYPE 선택 B 

6 DEVICE 선택 0 

7 DEVICE 선택 1 

 

① 축 선택 (Bit3-0) 

쓰기, 또는 읽기 대상의 축을 선택 합니다. 

축 선택 bit가 “1”의 축이 선택 된 축이 됩니다. 

모두의 축 선택 bit가 “0”의 경우는 X축만 선택 (:0001b”와 같음) 됩니다. 

 

② TYPE 선택 (Bit5. 4) 

4종류의 통신 format를 선택 합니다. 

TYPE 선택 통신 format 

B A 

0 0 COMMAND 기입  

0 1 Main status 읽기 

1 0 범용 board 쓰기 

1 1 Sub status 범용 board 읽기 

 

③ Device 선택 (Bit7. 6) 

통상은 한 개의 slave select신호 (SS)에서의 1개의 LSI만을 접속 합니다만 본 LSI는 최

대 4개의 LSI까지 확장 접속 할 수 있습니다. 

Device선택 1과 device 선택0의 bit는 device select 번호 단자 (DS1, DS0)에 대응 하고 

있습니다. Device select 번호 단자의 설정이 다른 복수의 LSI로, 동시 access는 할 수 

없습니다. 

Device 선택 Device select 번호 단자 

1 0 DS1 DS0 

0 0 L L 

0 1 L H 

1 0 H L 

1 1 H H 

 

6-3-3-2 Command 

Command code는 1byte입니다. 상세는 「7. command」를 참조 하세요 

 

6-3-3-3 data 

data는 1byte 의 정수 배로, 하위 byte로부터 상위 byte의 순으로, 각 byte는 Bit7 (MSB)로

부터 Bit0(LSB)의 순입니다. Data는 8bit 미만의 경우도 부족 bit에 “0”을 대용하고 1byte단

위로 설정해 주세요. 

register기입 때의 data가 4byte미만의 경우도 부족 byte로 00h를 대용하고 4byte단위로 

설정 해 주세요. 복수 축 register일괄 쓰기의 경우도 같고 1축당 4byte단위로 설정해 주세

요. 

  



7. COMMAND (동작 command 및 제어 command)  

7-1. 동작 command  

8bit Parallel bus I/F 의 경우는, 축 지정 data를 COMB1 (8Bit-I/F시의 1번지)에 쓰기 후, 

Command를 COMB0 (8Bit-I/F시의 0번지)에 써 넣는 것에 의해, Pulse 출력의 start, 정지, 속

도의 변경을 합니다. 16bit Parallel bus I/F의 경우는, 축 지정과 command를 포함시킨 16비트 

data를 써 넣습니다. Serial bus I/F의 경우는 command쓰기 포맷을 씁니다.  

 

7-1-1. 동작 Command의 쓰기 순서(축 지정은 생략) 

다음 command를 계속할 경우는 CLK신호 4주기분(약0.2us)의 wait가 필요 합니다. 

WRQ 신호를 CPU에 접속하여 사용 하는 경우는 CPU기능에 따라 자동적으로 wait 시간이확

보 됩니다. 

wait 기능이 없는 CPU를 사용하는 경우는 IFB=H레벨을 확인하고 나서 엑세스해 주세요  

    7-1-1-1 Parallel bus I/F의 동작 command 쓰기 (축 지정은 생략) 

      COMB0에 command를 기입 합니다. 

1)WRQ신호를 미 사용 시 

 
 

③ WRQ신호를 사용 시 

 
주의. CS와 IFB가 모두 L 레벨의 사이, WRQ신호가 L 레벨이 됩니다. 

 

  



7-1-1-2 Serial bus I/F의 동작 command 기입 

 Command 쓰기 포맷을 사용 합니다. 

예. 동작 command 쓰기 

 
S7-0 : 축 선택 code (command 쓰기 포맷이기 때문에, S5=”0”. S4=”0”) 

C7-0 : command 

 

  



7-1-2.start command 

①start command  

정지 시에 써 넣으면 스타트합니다. 동작 중의 쓰기는 다음 start용이 됩니다. 

COMB0 기호 내용 

50h STAFL FL정속 start 

51h STAFH FH정속 Start 

52h STAD 고속 Start1 (FH정속 -> 감속정지)         주 

53h STAUD 고속 Start2(가속 -> FH정속 -> 감속정지)  주 

주 . 상세에 대해서는, 「10-1. 속도 패턴」을 참조해 주십시오. 

 

② 잔량 start command  

위치 결정 동작을 도중 정지시킨 후에 써 넣으면, 위치 결정 COUNTER의 남은 Pulse 수분  

동작합니다. 

COMB0 기호 내용 

54h CNTFL 잔량FL정속 start 

55h CNTFH 잔량FH정속 Start 

56h CNTD 잔량고속 Start1 (FH정속 -> 감속정지)          

57h CNTUD 잔량고속 Start2(가속 -> FH정속 -> 감속정지) 

 

③ 동시 start command 

RMD레지스터의 설정에 의해, CSTA신호 입력 기다림 상태에 있는 축을 start 시킵니다. 

COMB0 기호 내용 

06h CMSTA CSTA단자에서 start용 펄스를 한펄스출력합니다. 

2Ah SPSTA 자기축만 CSTA입력과 동등처리 

 

7-1-3. 속도 변경 command 

동작 중에 써 넣으면 동작 속도를 변경합니다. 정지 중의 쓰기는 무시됩니다. 

COMB0 기호 내용 

40h FCHGL 순간FL정속에 변경(FL정속 start와 같은 동작 상태로 전이) 

41h FCHGH 순간FH정속에 변경(FH정속 start와 같은 동작 상태로 전이) 

42h FSCHL 감속해서 FL속도에 변경(고속start와 같은 동작 상태로 전이) 

43h FSCHH 가속해서 FH속도에 변경(고속start와 같은 동작 상태로 전이) 

 

 

  



7-1-4. 정지 Command 

①정지 Command  

동작 중에 써 넣으면 정지합니다. 

COMB0 기호 내용 

49h STOP 동작중에 쓰면 즉시정지합니다. 

4Ah SDSTP FH정속동작중 또는 고속동작중에 쓰면 FL속도까지 감속하고 

즉시정지합니다. 

FL정속동작중에 쓰면 즉시정지합니다. 

 

④ 동시 정지 command 

RMD레지스터의 설정에 의해, CSTP입력 정지 기능이 유효해져 있는 축을 정지시킵니다. 

COMB0 기호 내용 

07h CMSTP CSTP단자에서 Stop용 펄스를 한펄스 출력합니다. 

 

 

③비상 정지 Command  

축을 비상 정지시킵니다. 

COMB0 기호 내용 

05h CMEMG 비상정지(CEMG입력과 동등) 

 

 

7-1-5.NOP(무효) command 

COMB0 기호 내용 

00h NOP 동작에 영향을 주지않습니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



7-2. 범용 출력 bit 제어 command  

P0∼P7단자의 출력을 bit 제어할 수 있습니다.  

입 출력 설정이 출력에 설정되어 있을 경우에, command에 대응해서 P0∼P7단자로부터 출

력되고, 출력 이외에 설정한 단자에 대응하는 command는 무시됩니다.  

쓰기 수순은 동작 command와 같습니다.  

이 command 이외에, Parallel bus I/F 경우는 범용 출력 포트(OTPB: 8Bit-I/F시의 2번지)에 

써 넣는 것에 의해, Serial bus I/F의 경우는 범용 port기입 포맷을 기입하는 것에 따라  8비

트 일괄 설정을 할 수 있습니다. ” 7-5. 범용 출력 제어 command”를 참조해 주십시오. 

COMB0 기호 내용 COMB0 기호  내용 

10h P0RST P0를 L레벨로합니다 18h P0SET P0를 H레벨로합니다 

11h P1RST P1를 L레벨로합니다 19h P1SET P1를 H레벨로합니다 
12h P2RST P2를 L레벨로합니다 1Ah P2SET P2를 H레벨로합니다 
13h P3RST P3를 L레벨로합니다 1Bh P3SET P3를 H레벨로합니다 
14h P4RST P4를 L레벨로합니다 1Ch P4SET P4를 H레벨로합니다 
15h P5RST P5를 L레벨로합니다 1Dh P5SET P5를 H레벨로합니다 
16h P6RST P6를 L레벨로합니다 1Eh P6SET P6를 H레벨로합니다 
17h P7RST P7를 L레벨로합니다 1Fh P7SET P7를 H레벨로합니다 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



7-3. Control command 

COUNTER reset 등의 각종의 컨트롤을 합니다.  

쓰기 수순은 동작 command와 같습니다.  

 

7-3-1. software reset command  

본 LSI를 reset 합니다. 

COMB0 기호 내용 

04h SRST 소프트웨어 리셋(RST단자 = L 레벨과 동일한 기능) 

 

주의. 본 command 를 쓰기 후, CLK의 12주기의 사이는 액세스를 행하지 말아 주십시오. 

  

7-3-2. COUNTER reset command 

COUNTER의 내용을 0으로 합니다. 

COMB0 기호 내용 

20h CUN1R COUNTER1의 리셋 

21h CUN2R COUNTER2의 리셋 

 

7-3-3.ERC 출력 제어 command 

ERC신호를 command로 제어할 수 있습니다. 

COMB0 기호 내용 

24h ERCOUT ERC신호의 출력 

25h ERCRST ERC출력을 레벨출력에 설정한 경우에 출력을 리셋합니다. 

 

7-3-4. Pre register control command 

Pre register 설정의 cancel을 행합니다.  

한편, Pre register에 대해서는, 「8-2. Pre register를 참조해 주십시오. 

COMB0 기호 내용 

26h PRECAN 동작중에 프리레지스터 취소 

 

7-3-5. PCS입력 command 

PCS입력 ON과 동등한 처리를 행합니다. 

COMB0 기호 내용 

28h STAON PCS입력 대행 

 

7-3-6. LTC입력 (COUNTER latch) command 

LTC입력 ON과 동등한 처리를 행합니다. 

COMB0 기호 내용 

29h LTCH LTC입력대행(카운트 렛치) 

 

7-3-7 SENI, SEOR reset command 

메인 status의 자동 reset 정지 기능이 유효(RENV2. MRST=”1”)의 경우에 각각의 bit를 수동 

reset 합니다. 

COMB0 기호 내용 

2Dh SENIR 정지 interrupt bit(MSTSW. SENI)를 reset 합니다. 

2Eh SEORR 목표위치 override실패 bit (MSTSW.SEOR)을 reset 합니다. 

 

 

 

  



7-4. REGISTER 제어 COMMAND 

Parallel bus I/F 경우는 레지스터 제어 command를 COMB0 (8비트I/F시의 0번지)에 써 넣는 

것에 의해, serial bus I/F의 경우는 쓰기 포맷을 써 넣는 것에따라, 레지스터와 입출력 buffer 

사이에서 data의 copy가 행하여 집니다.  

주의: Interrupt 처리 프로그램으로 입출력 buffer를 사용할 경우에는, 사용 전에 입출력 

buffer의 내용을 읽어내서 PUSH 하고, 사용 후에 원래의 값으로 되돌아서 POP하는 주의가 

필요합니다.  

 

7-4-1. 레지스터에의 data쓰기 순서  

 

7-4-1-1 Parallel bus I/F의 register 쓰기 (축 지정은 생략) 

①레지스터에 써 넣는 data를 입출력 buffer (8비트I/F시의 4번지∼7번지)에 써 넣습니다.  

쓰기 순서는 임의 입니다만, CLK신호 2 주기 분 이상의 간격(t1)을 확보해 주십시오.  

③  그 후, COMB0 (8비트I/F시의 0번지)에 「레지스터 쓰기 Command」를 써 넣습니다.  

다음 data 또는 command의 쓰기를 계속할 경우에는, CLK신호 4주기분 이상 (약 0.2μs)의 

간격(t2)을 확보해 주십시오.  

 

①② 모두, WRQ출력을 CPU에 접속하고 있을 경우에는, CPU의 wait 제어에 의해 자동적으

로 쓰기 간격이 확보됩니다. 

 
  



7-4-1-2 Serial bus I/F의 register 쓰기 

 Command 쓰기 포맷을 사용 합니다. 

예. Register 쓰기 

 
 

S7-0 : 축 선택 code (command 쓰기 포맷이기 때문에 S5=”0”, S4=”0”) 

C7-0 : command 

31-0 : register 쓰기 data 

  



7-4-2. Register 로부터의 data 읽기 순서  

7-4-2-1 Parallel bus I/F의 register 읽기 (축 지정은 생략) 

①COMB0 (8비트I/F때에 0번지)에 「레지스터 읽기 command」를 써 넣습니다.  

②입출력 buffer에 data가 copy 될 때까지 기다립니다. wait 시간은 CLK신호 4주기 분이상

(약 0.2μs)의 간격(t3)이 필요합니다.  

3.입출력 buffer (8비트I/F때에 4번지∼7번지)로부터 data를 읽어냅니다. 입출력 buffer의 

읽기 순서는 임의 입니다. 또, 읽기 간격에 제한은 없습니다.  

 

②WRQ출력을 CPU에 접속하고 있을 경우에는, CPU의 wait 제어에 의해 자동적으로 쓰기 간

격이 확보됩니다. 

 
 

7-4-2-2 Serial bus I/F의 register 읽기 

Command 쓰기 포맷을 사용 합니다. 

예. Register 읽기 

 
S7-0 : 축 선택 code (command 쓰기 포맷이기 때문에 S5=”0”, S4=”0”) 

C7-0 : command 

31-0 : register 읽기 data 

 

 

  



7-4-3. Register 제어 command 일람 

하기는 축별 register 입니다. 

 

No 내용 BIT 

레지스터 프리레지스터 

명칭 
읽기Command 쓰기Command 

명칭 
읽기Command 쓰기Command 

COMB0 기호 COMB0 기호 COMB0 기호 COMB0 기호 

1 이동량 32 RMV D0h RRMV 90h WRMV PRMV C0h RPRMV 80h WPRMV 

2 초기속도 14 RFL D1h RRFL 91h WRFL PRFL C1h RPRFL 81h WPRFL 

3 동작속도 14 RFH D2h RRFH 92h WRFH PRFH C2h RPRFH 82h WPRFH 

4 가속rate 16 RUR D3h RRUR 93h WRUR PRUR C3h RPRUR 83h WPRUR 

5 감속rate 16 RDR D4h RRDR 94h WRDR PRDR C4h RPRDR 84h WPRDR 

6 속도배율 12 RMG D5h RRMG 95h WRMG PRMG C5h RPRMG 85h WPRMG 

7 Slowdown 

point 
24 RDP D6h RRDP 96h WRDP PRDP C6h RPRDP 86h WPRDP 

8 동작 모드 30 RMD D7h RRMD 97h WRMD PRMD C7h RPRMD 87h WPRMD 

9 직선보간주축 

이동량 
32 RIP D8h RRIP 98h WRIP PRIP C8h RPRIP 88h WPRIP 

10 가속 S구간 13 RUS D9h RRUS 99h WRUS PRUS C9h RPRUS 89h WPRUS 

11 감속 S구간 13 RDS DAh RRDS 9Ah WRDS PRDS CAh RPRDS 8Ah WPRDS 

12 환경설정1 32 RENV1 DCh RRENV1 9Ch WRENV1      

13 환경설정2 32 RENV2 DDh RRENV2 9Dh WRENV2      

14 환경설정3 26 RENV3 DEh RRENV3 9Eh WRENV3      

15 COUNTER1 

(지령) 
32 RCUN1 E3h RRCUN1 A3h WRCUN1      

16 COUNTER2 

(기계) 
32 RCUN2 E4h RRCUN2 A4h WRCUN2      

17 Comparator1 32 RCMP1 E7h RRCMP1 A7h WRCMP1      

18 Comparator2 32 RCMP2 E8h RRCMP2 A8h WRCMP2      

19 Comparator3 32 RCMP3 E9h RPCMP3 A9h WRCMP3      

20 Comparator4 

(-_soft limit 
32 RCMP4 EAh RRCMP4 AAh WRCMP4      

21 이벤트 INT 

요인설정 
13 RIRQ ECh RRIRQ ACh WRIRQ      

22 Counter1  

래치 DATA 
32 RLTC1 EDh RRLTC1        

23 Counter2  

래치data 
32 RLTC2 EEh RRLTC2        

24 확장상태 17 RSTS F1h RRSTS        

25 에러INT 상태 11 REST F2h RREST B2h WREST      

26 이벤트 INT 

상태 
16 RIST F3h RRIST B3h WRIST      



27 위치결정

Counter 
32 RPLS F4h RRPLS        

28 EZ Counter,

속도 모니터 
20 RSPD F5h RRSPD        

29 

 

Slowdown 

point 

counter 

24 RSDC F6h RRSDC        

 

하기는 공통 register 입니다. (Serial bus I/F의 경우에 사용 할 수 있습니다.) 

No 내용 BIT 

레지스터 프리레지스터 

명칭 
읽기Command 쓰기Command 명칭 

 

읽기Command 쓰기Command 

COMB0 기호 COMB0 기호 COMB0 기호 COMB0 기호 

1 

범용

port(GP0~15)

사양 설정 

16 RGPM FAh RRGPM Bah WRGPM      

2 초기속도 16 RGPD FBh RRGPD BBh WRGPD      

 

공통 register로는 어떤 축으로 부터라도 엑세스를 행할 수 있습니다. 

 

 

 

  



7-5. 범용 출력 제어 COMMAND 

 Parallel bus I/F의 경우는 범용 출력 제어 Command를 출력 포트(OTPB: 8Bit-I/F시로 2번

지)에 써 넣는 것에 의해, P0∼P7단자의 출력을 제어합니다.  

Serial bus I/F의 경우는 command에 대응하는 P0∼P7의 단자로 부터 출력됩니다.  

16bit Parallel bus I/F의 경우는, 상위 8비트는 무효입니다만, 장래의 기능 변경에 대비해서 0

으로 해 주십시오.  

P0∼P7단자의 출력 설정은, 입 출력 설정이 입력에 설정되어 있을 때도 유지됩니다.  

Bit 제어 command에 의해, 단자 마다 설정할 수도 있습니다.  

 

7-5-1. Command 쓰기 순서 

다음 command를 계속할 경우는 CLK신호 4주기분 (약0.2us)의 wait이 필요합니다. 

WRQ단자로부터는 wait request 신호가 출력됩니다. 

WRQ신호를 CPU에 접속하지 않는 경우는 software에서 간격을 확보 할지, IFB출력 단자가 

H 레벨로 있는 것을 확인하고 엑세스 바랍니다. 

 

7-5-1-1 Parallel bus I/F의 범용 출력 제어 command 쓰기 

 출력 port(OTPB : 8bit I/F때에 2번지)로 command를 쓰기 합니다. 

 
 

7-5-1-2 Serial bus I/F의 범용 출력 제어 command 쓰기 

범용 port쓰기 포맷을 사용 합니다. 

 

예. 범용 포트쓰기 

 
S7-0 : 축 선택 code (범용 port 쓰기 포맷이기 때문에 S5=”1”, S4=”0”) 

7-0 : 범용 port의 bit 배치 data 

  



7-5-2. Command의 bit 배치 

 
 

 

 

 

 

 

  



8. Register 

8-1. Register 일람  

각 축마다 하기의 register가 있습니다. 

No 레지스터명칭 BIT R/W 내용 프리레지스터 

1 RMV 32 R/W 이동량, 목표위치 PRMV 

2 RFL 14 R/W 초기속도 PRFL 

3 RFH 14 R/W 동작속도 PRFH 

4 RUR 16 R/W 가속rate PRUR 

5 RDR 16 R/W 감속rate PRDR 

6 RMG 12 R/W 속도배율 PRMG 

7 RDP 24 R/W Slowdown point PRDP 

8 RMD 30 R/W 동작 모드 PRMD 

9 RIP 32 R/W 직선보간주축 data PRIP 

10 RUS 13 R/W 가속시S자구간 PRUS 

11 RDS 13 R/W 감속시 S자구간 PRDS 

12 RENV1 32 R/W 환경설정1(입출력단자의 사양 설정)  

13 RENV2 32 R/W 환경설정2(범용포트의 사양설정)  

14 RENV3 26 R/W 환경설정3(원점복귀, Counter의 사양설정)  

15 RCUN1 32 R/W COUNTER1(지령위치 Counter)  

16 RCUN2 32 R/W COUNTER2(기계위치 Counter)  

17 RCMP1 32 R/W Comparator1용 비교data   

18 RCMP2 32 R/W Comparator2용 비교data  

19 RCMP3 32 R/W Comparator3용 비교data (+)SOFT LIMIT  

20 RCMP4 32 R/W Comparator4용 비교data (-)SOFT LIMIT  

21 RIRQ 13 R/W 이벤트INT 요인설정  

22 RLTC1 32 R Counter1(지령위치)렛치data  

23 RLTC2 32 R Counter2(기계위치)렛치data  

24 RSTS 17 R 확장상태  

25 REST 11 R 에러INT상태  

26 RIST 16 R 이벤트INT상태  

27 RPLS 32 R 위치결정Counter(이동잔펄스수)  

28 RSPD 20 R EZ Counter,속도 모니터  

27 RSDC 24 R Slowdown point 설정 값  

 

공통으로 하기의 register가 있습니다. (Serial bus I/F의 경우에 사용 합니다.) 

 

No 레지스터명칭 BIT R/W 내용 Pre-register명 

1 RMV 16 R/W 범용 PORT(GP0~15) 사양설정 - 

2 RFL 16 R/W 범용 PORT(GP0~15) DATA - 

 



8-2. Pre register 

RMV, RFL, RFH, RUR, RDR, RMG, RDP, RMD, RIP, RUS, RDS register와 start command에는  

pre register가 있습니다.  

Pre register와는, 동작 중에 다음 동작용 data를 세트 해 두는 register로, 본 LSI의 pre 

register는 아래의 그림과 같은 구성이 되고 있으며, FIFO동작합니다. 

 

 
 

통상, 동작용 data는 pre register에 작성 합니다. Start command의 pre register는 쓰기 전용 

입니다. 

속도 변경 등, 현재의 동작 상태를 변경할 경우에는 레지스터에 새 data를 써 넣습니다.  

「pre register」→「register」에의 내용의 시프트 동작(copy)은, 동작 완료 시에 행하여 집

니다.  

또, 1회의 동작용 data설정은 복수의 pre register (PRMV, PRFH ,...) 를 사용 합니다. 모든  

pre register에 다음 동작 용 data를 설정하기 전에, 현재의 동작이 종료해서 미완성 data set

로 start하는 것을 방지하기 위해서, 확정/미 확정이라고 하는 방식을 도입하고 있습니다.  

start command를 써 넣으면, 그 동작용 data가 확정하고, 현재의 동작 완료 시에 계속 동작

을 행합니다.  

Pre register의 쓰기, 동작 순서를 아래에 명기합니다. 

 

① Pre register, register가 빈 상태일 때에  

Pre register에 data를 써 넣으면, Pre 

register,및 register에 data가 써 넣어집니다.  

(data 1 미 확정 상태) 

② start command 쓰기에 의해, 레지스터의 

내용이 확정되어 동작을 시작합니다.  

③ 동작 중에 다음 동작 data를 Pre register에  

작성합니다. (전회와 같은 내용의 레지스터

는 생략할 수 있습니다. )  

Register는 확정 상태이기 때문에 pre 

register 만으로 다음 동작 data를 써 넣습

니다. (date 2) 

④ 다음 동작용 start command의 쓰기에  

의해, Pre register 확정 (기억 마침) 상태가  

됩니다.  

⑤  첫 회의 동작이 완료하면, Pre register→ 

register data 전송이 행하여 지고, 다음 동작 data(data2)를 따라서 동작을 시작합니다.  

⑥  다음동작이 완료되면, Pre register→ register data 전송이 행하여 집니다만, 다음 동작 

data가 미 확정 상태 이기 때문에 정지합니다.  

 

순서 ⑤ 이후는, Pre register가 미 확정 상태 때문에, 다음 동작 data를 써 넣을 수 있습니다.  

Pre register가 확정 상태의 때의 쓰기 data는 무효가 됩니다.  

Pre register가 확정 상태의 때는, main status MSTSW. SPRF=”1”이 됩니다.  

또, RIRQ.IRNM 설정에 의해, 동작 완료에 의해 Pre register가 미 확정 상태로 변화 했을 때, 

INT신호를 출력 합니다 

 

 

. 

순서 pre 

register 

register SPRF 

 
0 

미확정 

0 

미확정 
0 

1 
데이터1 

미확정 

데이터1 

미확정 
0 

2 
데이터1 

미확정 

데이터1 

확정 
0 

3 
데이터2 

미확정 

데이터1 

확정 
0 

4 
데이터2 

확정 

데이터1 

확정 
1 

5 
데이터2 

미확정 

데이터2 

확정 
0 

6 
데이터2 

미확정 

데이터2 

미확정 
0 



또한, 아래의 경우에, Pre register 가 미 확정 상태가 되어, 현재의 동작이 완료해도 계속 

start를 cancel 가능 합니다.  

①Pre Pre register cancel command (26h)의 쓰기.  

 

②STOP command(49h), SDSTP(4Ah)에 의한 정지.  

->위치 결정 동작에 있어서 자동 감속 중에 SDSTP (4Ah) (감속 정지 command)를 써 넣

었을 경우는, 목표위치에 도달합니다만 미 확정 상태가 되고, 다음 동작은 취소됩니다.  

③ 이상 정지 시(REST register의 비트6∼0의 어느 것인가 가 “1”이 되었을 때)  

 

주의. Pre register를 이용해서 다음동작을 자동 스타트할 경우,  

동작 완료 타이밍은” 주기완료” (RMD의 METM=” 0”)로 설정해 주십시오. 

「 Pulse 완료」 (RMD의 METM=” 1”)로 설정 하면  

최종 Pulse와 다음 동작의 start pulse와의 간격이, 17× Tclk (Tclk: 기준 clock 주기)로  

좁아집니다.  

상세에 대해서는 「11-3-2. 출력 Pulse 폭과 동작 완료 타이밍」을 참조해 주십시오. 

 

  



8-3. Register의 설명  

모든 register와 pre register의 초기 값은” 0”입니다.  

register에 의해,” 0”은 설정 범위 외가 될 경우가 있으므로 주의해 주십시오. 

 

주의 1. *표시의 비트는, 쓰기 때에는 무시되어, 읽어 낼 때에는 “0”이 됩니다.  

1. &표시의 비트는, 쓰기 때에는 무시되어, 읽어 낼 때에는 공란 표시 중의 최상위 비

트와 동일해집니다. (부호확장) 

 

8-3-1 .PRMV (RMV) register 

위치 결정 동작에 있어서, 목표 위치를 설정하는 pre register 입니다.  

RMV는 PRMV용의 레지스터입니다. 

 
설정 범위는 -2,147,483,648 ∼+2,147,483,647입니다.  

동작 중에 RMV레지스터를 변경하는 것에 의해, 목표 위치 override를 실시할 수 있습니다.  

 

8-3-2. PRFL(RFL)레지스터  

고속(가 감속 첨부)동작에 있어서, 처음 속도(정지 속도)을 설정하는 pre register 입니다.  

RFL은 PRFL용의 레지스터입니다. 

 
설정 범위는 1∼16,383입니다만, 실 속도 [pps]는 PRMG레지스터의 속도배율설정 값에 의

해 변화됩니다.  

 

8-3-3. PRFH(RFH)레지스터  

동작 속도를 설정하는 pre register 입니다.  

RFH는 PRFH용의 레지스터로, 속도의 override 때에 써 넣습니다. 

 
설정 범위는 1∼16,383입니다만, 실 속도 [pps]는 PRMG레지스터의 속도배율설정 값에 의

해 변화됩니다.  

 

8-3-4.PRUR(RUR)레지스터  

가속 rate를 설정하는 pre register 입니다.  

RUR는 PRUR용의 레지스터입니다. 

 
설정 범위는 1 ~ 65,535 입니다.  

 

8-3-5.PRDR(RDR)레지스터  

감속 rate를 설정하는 레지스터입니다.  

RDR는 PRDR용의 레지스터입니다. 

 
통상의 설정 범위는 1∼65,535입니다.  

PRDR=”0”의 때, 감속 rate는 PRUR에서 설정한 값이 됩니다.  

주의.  Slow down 포인트 자동 설정 시(PRMD. MSDP=”0”)에는, PRUR와 동일 값인가, “0”

을 설정해 주십시오. 

 

 

 

 



8-3-6.PRMG(RMG)레지스터  

속도배율을 설정하는 pre register 입니다.  

RMG은 PRMG용의 레지스터입니다. 

 
설정 범위는 1∼4,095입니다.  

속도 레지스터 PRFL(RFL), PRFH(RFH)설정 값과 실 속도의 관계를 설정합니다.  

실 속도 [pps]는, 속도배율과 속도 레지스터 설정 값과의 적 (積)이 됩니다.  

[기준 clock = 19.6608MHz 때의 설정 예] 

설정값 배

율 

실제속도범위(pps) 설정값 배

율 

실제속도범위(pps) 

3999(0F9Fh) 0.3 0.3~4,914.9 59(003Bh) 20 20~327,660 

2399(095Fh) 0.5 0.5~8,191.5 23(0017h) 50 50~819,150 

1199(04AFh) 1 1~16,383 11(000Bh) 100 100~1,638,300 

599(0257h) 2 2~32,766 5(0005h) 200 200~3,276,600 

239(00EFh) 5 5~81,915 2(0002h) 400 400~6,553,200 

119(0077h) 10 10~163,830 1(0001h) 600 600~9,829,800 

 

8-3-7. PRDP(RDP)레지스터  

위치 결정 동작에 있어서, slow down point (감속 시작 점)을 설정하는 pre register 입니다.  

RDP은 PRDP용의 레지스터입니다. 

 
PRDP register의 #표시의 비트는, 쓰기 때에는 무시되고, 읽어 낼 때에는 PRMD.MSDP의 설

정에 따라 내용이 변화 합니다. 

RDP 레지스터의 #표시 bit는, 쓰기 때에는 무시 되고, 읽기 낼 때에는 MSDP의 설정에 의해 

내용은 변화됩니다. 

MSDP 설정내용  BIT 설정범위 

0 자동설정값에대해서 offset이됩니다. 

+정수일경우 빨리감속 시작으로 FL

구간이 길어지고 –정수일경우 늑게 

감속시작으로 FL속도에 도닥하지 못

합니다. 

Bit23과 같습니다. -8,388,608~ 

  +8,388,607 

1 이동잔량이 설정값이하일 경우에 감

속을 개시합니다. 

0 0~16,777,215 

 

 

 

 

 

  



8-3-8.PRMD(RMD)레지스터  

동작 모드를 설정하는 pre register 입니다.  

RMD는 PRMD용의 레지스터입니다.  

 
BIT BIT명칭 내용 

기본동작모드설정 

6~0 MOD6~0 동작모드 설정을 합니다. 

“000 0000”b (00h)  : Command제어에의한(+)방향 연속동작 

“000 1000”b (08h)  : Command제어에의한(-)방향 연속동작 

“000 0001”b (01h)  : 펄서(PA/PB)입력에의한 연속동작 

“000 0010”b (02h)  : 외부신호(+DR/-DR)입력에 의한 연속동작 

“001 0000”b (10h)  : (+)방향 원점복귀동작 

“001 1000”b (18h)  : (-)방향 연속복귀동작 

“100 0001”b (41h)  : 위치결정동작(목표대상위치지정) 

“100 0111”b (47h)  : 타이머 동작 

“101 0001”b (51h)  : 펄서(PA/PB)입력에의한 위치결정동작 

“101 0110”b (56h)  : 외부신호(+DR/-DR)입력에의한 위치결정동작 

“110 0010”b (62h)  : 연속직선보간 

“110 0011”b (63h)  : 직선보간 

7 미정의 (통상은 “0”으로 설정해주세요) 

옵션 설정 

8 MSDE  0:SD입력은 무효가됩니다(서브상태, RSTS에서 확인은 가능) 

1:SD입력ON에의해감속 (감속정지)됩니다. 

9 MINP 0:INP입력에의한 지연은 무효가됩니다(RSTS에서 확인은 가능) 

1:INP입력ON으로 동작완료가됩니다. 

10 MSMD 고속동작시에 가감속동작을 설정합니다.(0:직선가감속  1: S자가감속) 

11 MCCE 1: 출력펄스에의한 COUNTER1,COUNTER2의 Counter를 정지시킵니다. 

PCL관리위치를 변경하지 않고 메카를동작시키고자할경우 사용합니다. 

Counter입력선택(RENV3,CIS1,RENV3, CIS2)이 EA/EB시에는 정지하지 

않습니다. 

12 METM 동작완료 타이밍을 설정합니다.(0:주기완료 1:펄스완료) 

프리레지스터에의한 연속동작을 하는 경우 주기완료합니다. 

13 MSDP 고속동작시에 Slow down point를 설정합니다. 

(0:자동설정 1:매뉴얼설정) 

위치결정동작, 직선보간동작에 유효합니다. 

또한,자동 설정시에는 PRUR=PRDR, PRUS=PRDS로 해야합니다. 

14 MPCS 1:위치결정동작시에 PCS입력에서 펄수수 관리를 합니다. 

(목표위치 오버라이드2) 

15 미정의 (통상은 0으로 설정해주세요) 

17~16 MSN1~0 동작블럭을 관리하는경우는 2bit의 시퀀스번호를 설정합니다. 

메인상태(MSTSW)를 읽는것으로 현재실행중인 시퀀스번호

(MSTSW.SSC1~0)확인 가능합니다. 

스퀀스번호를 설정해도 동작에는 영향은 없습니다. 

 

 

 

 

 

 

 



BIT BIT명칭 내용 

19~18 MSY1~0 Start Command쓰기후 다른 타이밍에 동기해서Start합니다. 

“00”b : 즉시Start합니다. 

“01”b : CSTA입력(또는 CMSTA(06h)인가, SPSTA(2Ah) command에 의

해Start입니다. 

“10”b : 내부동기Start신호에 의해 Start합니다. 

“11”b : 지정축의 정지에 의해 Start합니다. 

23~20 MAX3~0 PRMD.MSY = “11”b 의 경우에 정지확인축을 설정합니다. 

설정예  “0001”b : X축의 정지에서 Start합니다. 

        “0010”b : Y 축의 정지에서 Start합니다. 

        “0100”b : Z 축의 정지에서 Start합니다. 

        “1000”b : U 축의 정지에서 Start합니다. 

        “0101”b : X축과 Z축이 정지시에 Start합니다. 

        “1111”b : 전축이 정지하면 Start합니다. 

24 MSPE 1 : CSTP입력에 의해서 감속정지 또는 즉시 정지합니다. 

   다른축의 이상정지에 동시정지를 시킬 때 사용합니다. 

25 MSPO 1 : 이상정지 시에CSTP(동시정지)신호를 출력합니다. 

26 MADJ FH보정기능을 설정합니다.(0:ON 1:OFF) 

27 미정의 통상은 0으로 설정해주세요 

28 MCDE 1 : CSD입력=L에의해 감속합니다. 

다른축과 동시감속시키는 경우에 “1”입니다. 

29 MCDO 1: 감속시 또는 FL정속시에 CSD단자에서 L레벨을 출력합니다. 

31~30 미정의 통상은 0으로 설정해주세요 

 

8-3-9.PRIP(RIP)레지스터  

직선 보간의 주축 이동 량(최장축의 PRMV설정 값의 절대치)을 설정하는 pre register 입니다.  

RIP은 PRIP용의 레지스터입니다. 

 
설정 범위는 0 ~ 2,147,483,648 입니다. 

·PRMD. MOD6~0가 하기설정의 때에 유효합니다.  

“110 0010”b(62h):  연속 직선보간 (직선보간 비율에서의 연속 동작)  

“110 0011”b(63h):  직선보간·  

 

8-3-10.PRUS(RUS)레지스터 

S자 가속시의 S자 구간을 설정하는 pre register 입니다.  

RUS는 PRUS용의 레지스터입니다. 

 
통상의 설정 범위는 1∼8,191입니다.  

“0”을 설정하면 (PRFH-PRFL)/2의 값이 내부 계산 되어서 대용됩니다. 

 

8-3-11.PRDS(RDS)레지스터 

S자 감속시의 S자 구간을 설정하는 pre register 입니다.  

RDS는 PRDS용의 레지스터입니다. 

 
통상의 설정 범위는 1∼8,191입니다.  

“0”을 설정하면 (PRFH-PRFL)/2의 값이 내부 계산 되어서 대용됩니다.  

주의.  Slow down point 자동 설정 시(PRMD. MSDP=”0”)에는, PRUS와 동일 값을 설정해 

주십시오. 

 

  



8-3-12.RENV1레지스터  

환경설정 1 용 레지스터입니다. 입 출력 단자의 사양을 설정합니다. 

 
BIT BIT명칭 내용 

2~0 PMD2~0 출력펄스 사양을 설정합니다. 

 

3 ELM EL입력ON시 처리를 설정합니다(0 : 즉시정지 1:감속정지) 주1, 주2 

4 SDM SD입력ON시 처리를 설정합니다. (0 : 감속만 1: 감속정지) 

5 SDLT SD입력 렛치기능을 설정합니다 (0 : OFF 1:ON) 

SD신호폭이 짧은 경우에 ON합니다. 

Start시에 SD입력이 OFF시에는 렛치신호가리셋됩니다. 

또한, RENV1. SDLT=”0”이여도 렛치신호는 리셋됩니다. 

6 SDL SD신호입력논리를 설정합니다 ( 0 :부논리 1:정논리) 

7 ORGL ORG신호입력논리를 설정합니다 ( 0 :부논리 1:정논리) 

8 ALMM ALM입력 ON시에 처리를 설정합니다 (0:즉시정지 1:감속정지) 주2 

9 ALML ALM신호입력논리를 설정합니다 ( 0 :부논리 1:정논리) 

10 EROE 1:+EL,-EL,ALM,CEMG입력에의해서 즉시정지한 경우에 ERC신호를 

자동출력합니다. 단, 감속정지한경우에는 출력하지않습니다. 

11 EROR 1: 원점복귀 완료시에 ERC신호를 자동출력합니다. 

14~12 EPW2~0 ERC출력신호의 펄스폭을 설정합니다. (CLK=19.6608MHz시) 

“000”b : 11~13us        “100”b : 11~13ms 

“001”b : 91~98us        “101”b : 46~50ms 

“010”b : 360~390us      “110”b : 93~100ms 

“011”b : 1.4~1.6ms      “111”b : 레벨출력 

15 ERCL ERC출력 논리를 설정합니다 (0:부논리 1: 정논리) 

17~16 ETW1~0 ERC신호OFF타이머시간을 설정합니다 (CLK=19.6608MHz시) 

“00”b : 0us 

“01”b : 11~13us 

“10”b : 1.4~1.6ms 

“11”b : 93~100ms 

18 STAM  CSTA입력사양을 설정합니다 (0: 레벨트리거 1: 엣지트리거) 

19 STPM CSTP입력에 따라 정지방법을 설정합니다 (0: 즉시정지 1: 감속정지)



주2 

21~20 FTM1~0 +EL, -EL, SD, ORG, ALM, INP입력필터의 특성을 선택합니다. 

“00”b : 3.2μＳ이하의 펄스너비의 입력을 무시합니다. 

(CLK=19.6608MHz시) 

  “01”b : 25μＳ                  “ 

  “10”b : 200μＳ                 “ 

  “11”b : 1.6ms                  “ 

BIT BIT명칭 내용 

22 INPL INP신호입력논리를 설정합니다. ( 0 :부논리 1:정논리) 

23 LTCL LTC신호의 동작Edge를 설정합니다. (0 :Falling edge 1: Rising edge) 

주3 

24 PCSL PCS신호입력논리를 설정합니다. ( 0 :부논리 1:정논리) 

25 DRL +DR, -DR신호입력논리를 설정합니다. ( 0 :부논리 1:정논리) 

26 FLTR 1 : +EL, -EL, SD, ORG, ALM, INP 신호의 입력에 삽입하고 

RENV1.FTM1~0에서 설정 한 pulse폭 이하의 신호를 무시합니다. 

27 DRF 1 : +DR, -DR, PE입력에 필터를 삽입합니다. 

   노이즈 필터를 삽입하면, 32ms이하(CLK=19.6608MHz시)의 펄스 

폭의 신호는 무시됩니다. 

28 DTMF 1 : 방향변화타이머(0.2ms)기능을 OFF합니다. 

29 INTM 1 : INT출력을 마스크합니다. (interrupt 회로는 변화합니다) 

30 PCSM 1 : PCS입력을 자축만의 CSTA신호로 합니다. 

31 PMSK 1 : 출력 펄스를 마스크합니다.  

 

주 1. EL입력 ON 시의 처리를 감속 정지(RENV1. ELM=”1”)로 설정했을 경우, EL입력ON에서 

감속을 시작합니다. 

 EL위치를 통과하여 정지하기 때문에. 기계계의 충돌 등에 충분히 주의 바랍니다. 

  

주 2. FL정속 START 및FL 정속 START의 동작 상태에서는 감속 정지를 설정 해도 즉 정지 

합니다. 

주 3. LTC 신호의 상태에 따라 설정 변경 때에 랫치되는 경우가 있습니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



8-3-13.RENV2레지스터  

환경설정 2용 레지스터입니다. 범용 port, EA/EB 입력, PA/PB 입력, 원점 복귀 동작의  

사양 설정을 합니다. 

 
BIT BIT명칭 내용 

1~0 POM1~0 Ｐ０／ＦＵＰ단자의 사양을 설정합니다. 

“００”b：범용입력 

“０１”b：범용출력 

“１０”b：ＦＵＰ（가속중）신호를 부논리로 출력 

“１１”b：ＦＵＰ（가속중）신호를 정논리로 출력 

3~2 P1M1~0 Ｐ１／ＦＤＷ단자의 사양을 설정합니다. 

“００”b：범용입력 

“０１”b：범용출력 

“１０”b：ＦＤＷ（감속중）신호를 부논리로 출력  

“１１”b：ＦＤＷ（감속중）신호를 정논리로 출력  

5~4 P2M1~0 Ｐ２／ＭＶＣ단자의 사양을 설정합니다. 

“００”b：범용입력 

“０１”b：범용출력 

“１０”b：ＭＶＣ（정속동작중）신호를 부논리로 출력 

“１１”b：ＭＶＣ（정속동작중）신호를 정논리로 출력 

7~6 P3M1~0 Ｐ３／ＣＰ１단자의 사양을 설정합니다. 

“００”b：범용입력 

“０１”b：범용출력 

“１０”b：ＣＰ１（Comparator１조건성립중）신호를 부논리로 출력 

“１１”b：ＣＰ１（Comparator１조건성립중）신호를 정논리로 출력 

9~8 P4M1~0 Ｐ４／ＣＰ２단자의 사양을 설정합니다. 

“００”b：범용입력 

“０１”b：범용출력 

“１０”b：ＣＰ２（Comparator２조건성립중）신호를 부논리로 출력 

“１１”b：ＣＰ２（Comparator２조건성립중）신호를 정논리로 출력 

10 P5M Ｐ５단자의 사양을 설정합니다. 

０：범용입력 

１：범용출력 

11 P6M Ｐ６단자의 사양을 설정합니다. 

０：범용입력 

１：범용출력 

12 P7M Ｐ７단자의 사양을 설정합니다. 

０：범용입력 

１：범용출력 

13 CSPO １：RMD/MSPO=”1”때에는, Command 정지시에도 CSTP를 출력합

니다. 

14 EOFF 1 : EA/EB입력을 무효 합니다. (입력 에러 검출도 무효) 

15 POFF 1 : PA/PB입력을 무효 합니다. (입력 에러 검출도 무효) 

17~16 EIM1~0 ＥＡ／ＥＢ입력 사양을 설정합니다. 

“００”b：９０도위상차１체배(逓倍)（ＥＡ입력상위가 진행될 때에 카



운트업） 

“０１”b：９０도위상차２체배(逓倍)（          〃               ） 

“１０”b：９０도위상차４체배(逓倍)（          〃               ） 

“１１”b：EA의Rising에서 카운트업, EB의 Rising에서 카운트다운 

18 EINF 1 : EA/EB/EZ입력에 노이즈 필터를 삽입합니다. 

CLK신호 3주기미만의 펄스 입력을 무효로 합니다. 

19 EDIR 1 : EA/EB입력에 의해 카운트 방향을 반대로 합니다. 

21~20 PIM1~0 ＰＡ／ＰＢ입력사양을 설정합니다. 

“００”b：９０도상위차１체배(逓倍)（ＰＡ입력상위가 진행될 때에 카

운트업） 

“０１”b：９０도위상차２체배(逓倍)（             〃            ） 

“１０”b：９０도위상차４체배(逓倍)（             〃            ） 

“１１”b：PA의 시작에서 카운트업, PB의 시작에서 카운트다운 

22 PINF 1 : PA/PB입력에 노이즈 필터를 삽입합니다. 

CLK신호 3주기미만의 펄스 입력을 무효로 합니다. 

23 PDIR 1 : PA/PB입력에 의해 카운트 방향을 반대로 합니다. 

27~24 EZD3~0 원점복귀에서 사용하는 EZ카운트값을 설정합니다. 

“0000”b (1회째) ~ 1111(16회째) 

28 EZL EZ신호의 입력논리를 설정합니다. (0 : Falling edge 1 : Rising edge) 

29 ORM 원점복귀방법을 설정합니다. 

０：원점복귀동작０ 

・ORG입력OFF→ON으로 즉시정지(고속시는 감속정지)한다. 

・COUNTER리셋 타이밍：ORG입력OFF→ON일 때 

１：원점복귀동작１ 

・ 정속시에는 ORG입력OFF→ON후의ＥＺ카운트업에서 즉지 정지하

고, 

고속시에는 ORG입력OFF→ON에서 감속하여ＥＺ카운트업에서 즉

시 정지한다. 

・COUNTER리셋 타이밍：ＥZ카운트업일 때 

30 IEND 1 : 정상정지 / 이상정지와 관계없이, 정지시에 INT신호를 출력합니

다. 

31 MRST MSTSW.SENI bit 및 MSTSW.SEOR bit 또 REST register 및 RIST 

register의 읽기 자동 reset 정지 기능을 제어 합니다. 

 0: 무효 입니다. (자동 reset 합니다.) 

 1: 유효 입니다, (자동 reset 하지 않습니다.) 

Serial bus I/F때는 자동 reset 정지 기능이 유효 (RENV2.MRST=”1”)

로 고정 입니다. 

 

 

  



8-3-14.RENV3레지스터  

환경설정 3용 레지스터입니다. COUNTER 기능, latch 기능, 동기 start기능의 설정을 행합니

다. 

 
BIT BIT명칭 내용 

0 CIS1 COUNTER1의 카운트 입력을 선택합니다. 

 0 : 출력 펄스      1 : EA/EB입력 

1 CIS2 COUNTER2의 카운트 입력을 선택합니다. 

 0 : EA/EB입력      1 : 출력 펄스 

2 CU1H 1 : COUNTER1의 카운트 동작을 정지합니다. 

3 CU2H 1 : COUNTER2의 카운트 동작을 정지합니다. 

4 CU1L 1 : COUNTER1의 Latch와 동시에, COUNTER1을 리셋합니다. 

5 LOF1 1 : LTC입력에서의 COUNTER1의 Latch를 정지합니다. (소프트만 유

효) 

6 CU1R 1 : 원점복귀 동작완료 시에 COUNTER1를 Latch(&리셋)합니다. 

7 C1RM 1 : Comparator1를 사용하여, COUNTER1를 링카운트동작으로 합니

다. 

8 CU2L 1 : COUNTER2의 Latch와 동시에, COUNTER2을 리셋합니다. 

9 LOF2 1 : LTC입력에서의 COUNTER2의 Latch를 정지합니다. (소프트만 유

효) 

10 CU2R 1 : 원점복귀 동작완료 시에 COUNTER2를 Latch(&리셋)합니다. 

11 C2RM 1 : Comparator2를 사용하여, COUNTER2를 링카운트동작으로 합니

다. 

13~12 C1S1~0 Comparator１의 비교방법을 선택합니다. 

“００”b：Comparator 기능ＯＦＦ 

“０１”b：ＲＣＭＰ１데이터＝ 비교카운트 

“１０”b：ＲＣＭＰ１데이터＞ 비교카운트 

“１１”b： 〃            ＜     〃 

15~14 C2S1~0 Comparator２의 비교방법을 선택합니다. 

“００”b：Comparator 기능ＯＦＦ 

“０１”b：ＲＣＭＰ２데이터＝ 비교카운트 

“１０”b：ＲＣＭＰ２데이터＞ 비교카운트 

“１１”b：      〃       ＜     〃 

19~16 SYO3~0 내부동기신호의 출력 타이밍을 선택합니다. 
“０００１”b：Comparator１조건 성립시 “1010”b : 감속개시 시 

“００１０”b： 〃２ 〃                 “1011”b : 감속 종료 시 

“１０００”b：가속개시시            기타：내부동기신호출력ＯＦＦ 

“１００１”b：가속종료시    

21~20 SYI1~0 내부 동기 신호에서 시작할 경우의 입력을 선택합니다. 
“００”b：Ｘ축이 출력한 내부동기신호“ 

:０１”b：Ｙ축이   〃                 

“１０”b：Ｚ축이 출력한 내부동기신호 

“１１”b：Ｕ축이   〃 

23~22 SLM1~0 Soft limit 기능을 제어 합니다. 
“00”b : soft limit 기능을 정지 시킵니다. 



“01”b :soft limit위치에서 이벤트 interrupt가 발생 합니다.(정지는 하
지 않음) 
“10”b :  soft limit위치에서 즉 정지 하고, 에러 interrupt발생 합니
다. 
“11”b : soft limit위치에서 감속 정지 하고,에러 interrupt 발생 합니
다. 

24 SLCU Soft limit 관리용의 counter를 선택 합니다. 
0 : COUNTER1    1: COUNTER2 

25 M614 PCL61x3과의 호환성을 갖기 위해 무효로 되어 있는 PCL61x4추가 
기능 
(soft limit 상황 monitor, 직선 보간 종 축 동작상황 monitor)을 유효
로 합니다. 0 : 무효로 합니다.   1 : 유효로 합니다. 

31~26 미정의 (항상 0을 설정 바랍니다.) 

 

 

 

  



8-3-15.RCUN1레지스터 

COUNTER1의 설정과 읽기를 행하는 레지스터입니다.  

설정 범위는, -2,147,483,648∼+2,147,483,647입니다. 

 

 
 

COUNTER의 상세에 관해서는,” 11-10. COUNTER”을 참조해 주십시오.  

 

8-3-16.RCUN2레지스터 

COUNTER2의 설정과 읽기를 행하는 레지스터입니다.  

설정 범위는, -2,147,483,648∼+2,147,483,647입니다. 

 
 

8-3-17.RCMP1레지스터  

Comparator1용의 비교 data를 설정합니다.  

설정 범위는, -2,147,483,648∼+2,147,483,647입니다. 

 
 

Comparator의 상세에 관해서는,” 11-11. Comparator를 참조해 주십시오.  

 

8-3-18.RCMP2레지스터  

Comparator2용의 비교 data를 설정합니다.  

설정 범위는, -2,147,483,648∼+2,147,483,647입니다. 

 

 
 

 Comparator의 상세에 관해서는,” 11-11. Comparator를 참조해 주십시오.  

 

8-3-19.RCMP3 register 

 (+) soft limit 용의 비교 data를 설정 합니다. 

설정 범위는 -2,147,483,648∼+2,147,483,647 입니다. 

 
Soft limit 의 상세에 관해서는,” 11-11. Comparator를 참조해 주십시오.  

 

8-3-20. RCMP4 register 

(-) soft limit 용의 비교 data를 설정 합니다. 

설정 범위는 -2,147,483,648∼+2,147,483,647 입니다. 

 
Soft limit 의 상세에 관해서는,” 11-11. Comparator를 참조해 주십시오.  

 

  



8-3-21. RIRQ register 

Event interrupt 요인을 설정 합니다. 

Event interrupt를 발생 시키고 싶은 내용에 대응 하는 bit를 “1”로 합니다. 

 
 

Bit Bit 명 내용 

0 IREN 정상 정지 시 

1 IRNM Pre register 기입 가능 시 

2 IRUS 가속 개시 시 

3 IRUE 가속 종료 시 

4 IRDS 감속 개시 시 

5 IRDF 감속 종료 시 

6 IRC1 Comparator 1조건 성립 시 

7 IRC2 Comparator 2조건 성립 시 

8 IRLT 

LTC신호 입력에 의한 counter값의 랫치 때 

(RENV3.L0F1=”1”또는 RENV3.L0F2=”1”의 때는 

Interrupt 발생 하지 않습니다.) 

9 IROL 

ORG신호 ON때 

(RENV3.CU1R1=”0”또는 RENV3.CU2R=”0”의 때는 

Interrupt 발생 하지 않습니다.) 

10 IRSD 
SD신호 ON때 (PRMD.MSDE=”0”에서 SD 입력 무효에서도 발생 

합니다.) 

11 IRDR 
+DR(PA)신호와 –DR(PB)신호 입력 변화 때 

(PE=H Level의 때는 interrupt는 발생 하지 않습니다.) 

12 IRSA CSTA신호 ON때 

31 ~ 13 미설정 (항상 “0”을 설정 해 주세요) 

 

8-3-22 RLTC1 register 

COUNTER1의 랫치 data 입니다.(읽기 전용) 

LTC신호 입력, ORG신호 입력, LTCH(29h) command로 COUNTER1의 내용이 copy 됩니다. 

수치범위는 -2,147,483,648 ~ +2,147,483,647 입니다. 

 
Counter data latch 의 상세에 관해서는,” 11-10. Counter를 참조해 주십시오.  

 

8-3-23 RLTC2 register 

COUNTER2의 랫치 data 입니다.(읽기 전용) 

LTC신호 입력, ORG신호 입력, LTCH(29h) command로 COUNTER2의 내용이 copy 됩니다. 

수치범위는 -2,147,483,648 ~ +2,147,483,647 입니다. 

 
Counter data latch 의 상세에 관해서는,” 11-10. Counter를 참조해 주십시오.  

 

  



8-3-24 RSTS register 

확장 status를 확인 합니다. (읽기 전용) 

 
  



8-3-25 REST register 

Error interrupt의 발생 요인을 확인 합니다. 

Error interrupt가 발생 했을 때에 대응하는 bit가 “1”이 됩니다. 

RENV2.MRST=”0”으로 설정 한 경우는 REST register의 읽기로 전부 bit를 reset 합니다. 

RENV2.MRST=”1”으로 설정 한 경우는 reset하고 싶은 bit에 “1”을 써 넣는 것으로 해당 

bit만을 reset 합니다. 

Parallel bus I/F의 경우는 RENV2. MRST=”0”으로 설정을 행할 까, RENV2. MRST=”1”로 설정

할까, 선택 합니다. 

Serial bus I/F의 경우는 RENV2. MRST=”0”으로 설정을 행하지 않고, RENV2. MRST=”1”로 

고정 시킵니다. 

 

 
 

  



8-3-26 RIST register 

Error interrupt의 발생 요인을 확인 합니다. 

Error interrupt가 발생 했을 때에 대응하는 bit가 “1”이 됩니다. 

RENV2.MRST=”0”으로 설정 한 경우는 REST register의 읽기로 전부 bit를 reset 합니다. 

RENV2.MRST=”1”으로 설정 한 경우는 reset하고 싶은 bit에 “1”을 써 넣는 것으로 해당 

bit만을 reset 합니다. 

Parallel bus I/F의 경우는 RENV2. MRST=”0”으로 설정을 행할 까, RENV2. MRST=”1”로 설정

할까, 선택 합니다. 

Serial bus I/F의 경우는 RENV2. MRST=”0”으로 설정을 행하지 않고, RENV2. MRST=”1”로 

고정 시킵니다. 

 
 

  



8-3-27 RPLS register 

위치 결정 counter의 값(이동 잔 pulse 수)을 확인 합니다. (읽기 전용) 

위치 결정 동장 start때에 RMV register의 절대 값이 되고, pulse 출력마다 counter down합니

다. 수치 범위는 0 ~ 2,147,483,648 입니다. 

 

 
 

8-3-28 RSPD register 

EZ counter 값과 현재 속도를 확인 합니다. (읽기 전용) 

 
 

8-3-29.RSDC 레지스터  

위치 결정 동작에 있어서의, slow down point 값을 확인할 수 있습니다. (읽어내기 전용) 

 
수치범위는, slow down point 설정 방법에 의해 달라집니다.  

자동 설정 시에는, (자동설정 값+RDP설정 값)의 값으로, -8,388,608∼+8,388,607의 값을  

24비트로 나타내고 있으며, 가감속에 의해 값이 변화됩니다.  

Manual 설정(MSDP=1)의 때는, 0∼16,777,215의 범위에서, RDP설정값과 같은 고정 값입니

다. 

 

8-3-30. RGPM 레지스터 

Serial bus I/F의 경우에 사용 할 수 있는 범용 입출력 PORT (GP0~15)의 사양을 설정 합니

다. 

Parallel bus I/F의 경우에 access 해도 무효 입니다. 

 
 

BIT BIT명칭 내용 

15 ~0 GM15~0 GP15~0단자의 사용을 입력과 출력으로부터 선택 합니다. 

(0: 입력 포트, 1: 출력 포트) 

31~16 미설정 (항상 “0”을 설정 바랍니다.) 

 

 



8-3-31 RIPD 레지스터  

Serial bus I/F의 경우에 사용 할 수 있는 범용 입출력 PORT (GP0~15)의 단자상태를 모니터 

하고, 범용 출력 port를 설정 합니다. 

읽기에 따라 입력 port나 출력 port의 설정에 관계 없이 단자 상태를 모니터 합니다. 

쓰기에 따라 출력 port에 설정 한 단자 상태를 변화 시킵니다. 

Parallel bus I/F의 경우에 access 해도 무효 입니다. 

 
 

BIT BIT명칭 내용 

15 ~0 GD15~0 읽기 때는 GP15~0단자 상태를 모니터.(0: L 레벨, 1: H레벨) 

쓰기 때는 GP15~0의 출력 포트를 설정. (0: L 레벨, 1: H레벨) 

31~16 미설정 (항상 “0”을 설정 바랍니다.) 

 

  



9. 동작 모드  

 

기본동작 모드는 PRMD.MOD6~0로 설정합니다.  

 

9-1. command 제어에 의한 연속 동작 모드  

start command를 쓰기 후, 정지 command를 써 넣을 때까지 동작을 계속하는 모드입니다. 

 

MOD 동작방법 동작방향 

00h Command에따른연속동작 (+)방향 

08h Command에따른연속동작 (-)방향 

 

동작 방향의 EL신호ON에 따라 정지합니다.  

동작 방향이 (+)일 때에는, +EL가 유효하며, 동작 방향이 (-)의 때는, -EL가 유효합니다.  

EL신호ON에 따른 정지 후에 역방향으로 시작하기 위해서는, start command의 재 작성이  

필요합니다.  

 

9-2. 위치 결정 동작 모드  

위치 결정 동작 모드에는, 하기 2종류의 동작 방법이 있습니다. 

 

MOD 동작방법 동작방향 

41h 위치결정동작 ＰＲＭＶ ≧ ０일 때에(＋)방향. 

ＰＲＭＶ ＜ ０일 때에(－)방향. 

47h 타이머동작(PRMV≧０) (＋)방향(DIR=H) 단 펄스출력은 마스크. 

 

 

9-2-1. 위치 결정 동작(MOD: 41h) 

PRMV(목표위치)레지스터 설정 값 분의 위치 결정 동작하는 모드입니다.  

동작 방향은 PRMV레지스터 설정 값의 부호에 의해 결정됩니다.  

Start 시에, RMV레지스터 설정 값의 절대치가 위치 결정 COUNTER(RPLS)에 load되어,  

동작에 의해 다운 카운트하고, 위치 결정 COUNTER의 값이 ”0”이 되면 정지합니다.  

또, PRMV레지스터의 값을 ”0”으로 하여, 위치 결정 동작을 start 시키면, 지령 Pulse를  

출력하지 않고 즉 정지합니다.  

 

9-2-2. 타이머 동작(MOD: 47h) 

내부동작시간을 타이머로서 사용하는 모드입니다.  

내부동작은 위치 결정 동작과 같습니다만, Pulse는 출력하지 않습니다 (mask됩니다).  

정속 start command를 사용했을 경우의 내부동작시간은, 출력 Pulse의 주기와 

RMV레지스터의 설정 값과의 적(積)이 됩니다.  

(예: 설정이 1000pps로 120Pulse의 경우는 120ms) 

PRMV레지스터에는 정수(1∼134,217,727)를 설정 바랍니다. 

음수는 부호 없는 정수로 다루어집니다.  

±EL입력 신호, SD입력 신호, ALM입력은 무시됩니다 (항상 OFF로 간주합니다).  

CSTP입력 신호, CEMG입력 신호는 유효합니다.  

방향변화 timer의 기능은 정지합니다. 

RMD, MINP의 설정에 관계없이, INP신호에 의한 동작 완료 지연은 발생하지 않습니다.  

내부 동작 시간의 오차를 없애기 위해서,「주기 완료」(PRMD. METM=”0”)으로 설정 바랍니

다.  

 

  



9-3. Pulsar(PA/PB)입력 모드  

Pulsar 입력으로 동작하는 모드입니다.  

Pulsar 입력을 효율적으로 하기 위해서는, PE단자를 ”L”레벨로 하고,  

RENV2. POFF=”0”으로 설정 바랍니다.  

PE입력에 노이즈 필터를 삽입 가능 합니다.  

start command를 쓰기 후, PA신호나 PB신호를 입력하면 OUT단자나 DIR단자로 Pulse를 출

력합니다.  

start command에는, STAFL: 50h command 또는 STAFH:51h command를 사용 바랍니다.  

pulsar 신호는 PA, PB단자에 입력하고, 그 입력사양은 RENV2(환경설정2). PIM1∼0의 설정에 

의해, 4가지의 방법을 선택할 수 있습니다.  

◆90도 위상 차 신호(1,2,4체배)을 입력 

◆ (+)Pulse, (-)Pulse의 2Pulse를 입력 

 

아래는, 개략(概略)의 동작 타이밍을 표시합니다. (RENV1:PMD=100… 2Pulse 출력시) 

1. 90도 위상차신호 1체배 입력(RENV2.PIM=”00”b)의 때 

 

 
 

2. 90도 위상차신호 2체배 입력(RENV2.PIM=”01”b)의 때 

 

 
 

3. 90도 위상차신호 4체배 입력(RENV2.PIM=”10”b)의 때 

 

 
 

4. 2 pulsar 입력의 때(RENV2.PIM=”11”b)의 때 

 

 
 

pulsar 입력 모드는, STAFL(50h) command 또는 STAFH(51h) command에 따라 start 

시킵니다.  

pulsar 입력에 의해, FL속도 또는 FH속도의 내부 Pulse를 부분 부분 빠져서 출력합니다.  

따라서, pulsar입력과 출력Pulse의 타이밍에는, 최대로 내부 Pulse 주기 분의 오차가  

발생합니다.  

pulsar 신호의 최고입력 주파수(FP)은, FL정속 start 때는 FL속도로, FH정속 start시에는  

FH속도에 의해 제한됩니다.  

 



 
2pulse의 입력의 「입력 I/F 체배 값」은 「90도 위상 차 1체베」와 같은 “1”입니다 

PA신호와 PB신호의 입력이 동시에 변화 한 경우와 입력 주파수가 over하여 입력용 

buffer COUNTER(4비트)가 overflow가 발생했을 경우를 에러라고 하여 INT신호를 출력

할 수 있습니다. 또, REST(Error interrupt 요인)레지스터로 모니터 할 수 있습니다.  

 

예) 90도 위상차 2체배 입력에서, 설정 속도=1000pps 의 때에는,  

PA신호와 PB신호의 입력 주파수는 500Hz 미만입니다. 

 
주의. PA/PB입력 주파수가 변동할 경우에는, 평균 주기가 아닌, 최단주기를  

상기의 「FP의 주기」로 설정 바랍니다. 

  

< PA/PB입력 관계의 설정> 

ＰＡ／ＰＢ입력의 설정<RENV2의PIM1~0(BIT21~20)에 설정>  

００：９０도상위차１체배(逓倍)１０：９０도상위차４체배(逓倍) 

０１：９０도상위차２체배     １１：업, 다운의 2펄스 입력 

 

[RENV2] (WRITE) 

23                  16 

- - n n - - - - 
 

ＰＡ／ＰＢ입력 카운트방향의 설정<RENV2의PDIR(BIT23)에 설정>  

０：ＰＡ의 상위가 진행될 때, 또는 PA의 시작에서 카운트업 

１：ＰＢ의 상위가 진행될 때, 또는 PB의 시작에서 카운트업 

 

[RENV2] (WRITE) 

23                  16 

n - - - - - - - 
 

ＰＡ／ＰＢ입력유효／무효의설정<RENV2의POFF(BIT15)에 설정>  

０：ＰＡ／ＰＢ입력유효 

１：ＰＡ／ＰＢ입력무효 

[RENV2] (WRITE) 

15                   8 

n - - - - - - - 
 

±ＤＲ、ＰＥ입력필터의 설정<RENV1의DRF(BIT27)에 설정>  

１：±ＤＲ입력、ＰＥ입력에 필터를 삽입합니다. 필터를 삽입하면, 

３２ms이하의 펄스 너비의 신호는 무시됩니다. 

[RENV1] (WRITE) 

31                  24 

- - - - n - - - 
 

동작상태의 불러내기<RSTS의CND3~0(BIT3~0) 취득> 

１０００：ＰＡ／ＰＢ입력대기 

 

[RSTS] (READ) 

7                    0 

- - - - n n n n 
 

ＰＡ／ＰＢ입력에러의 읽어내기<REST.ESPE(BIT8)를 취득>  

ESPE(BIT17)=１：ＰＡ／ＰＢ입력 에러 발생 

 

[REST] (READ) 

15                   8 

0 0 0 0 0 0 0 n 
 

ＰＡ／ＰＢ입력 버퍼 카운트 상태의 읽어내기<REST.ESPO(BIT6)를

취득>  

１：Overflow발생 

[REST] (READ) 

7                     0 

- n - - - - - - 
 

       ※이후, 표 안 오른쪽 설명에서, 비트 설명의 “n”은 비트 위치를, 

”0”은 비트 위치와 작성 시의 ”0”이외 금지 및 불러낼 때 ”0”고정을 나타냅니다.  

 

pulsar 입력 모드에는, 하기 2종류의 동작이 있습니다.  

연속 동작시의 동작 방향은 RENV2레지스터의 설정에 의해, PA/PB의 배선을 변경하지 않고,  

변경할 수 있습니다. 

MOD 동작모드 동작방향 

01h Pulsar입력에 따른 연속동작 ＰＡ／ＰＢ입력에 따라 결정됩니다. 

51h Pulsar입력에 따른 위치결정동작(상대위치) ＰＲＭＶ≧０일 때에(＋)방향. 



ＰＲＭＶ＜０일 때에(－)방향. 

 

  



9-3-1.pulsar 입력에 의한 연속 동작(MOD:01h) 

pulsar 입력에 의한 연속 동작하는 모드입니다.  

start command를 작성 한 후, PA/PB신호가 입력되면 OUT단자에 Pulse 출력합니다.  

동작 방향은, PA/PB신호의 입력 방법과 PDIR의 설정 값에 따라 변합니다. 

PA/PB입력방법 PDIR 가동방향 PA/PB입력 

90도위상차신호 

(1,2,4체배(逓倍)) 

0 
(+)방향 PA의 위상가 PB보다 진행되어 있을 때 

(-)방향 PB의 위상가 PA보가 진행되어 있을 때 

1 
(+)방향 PB의 위상가 PA보다 진행되어 있을 때 

(-)방향 PA의 위상가 PB보다 진행되어 있을 때  

(+)펄스, (-)펄스 

2펄스 입력 

0 
(+)방향 PA입력의 시작 

(-)방향 PB입력의 시작 

1 
(+)방향 PB입력의 시작 

(-)방향 PA입력의 시작 

 

동작 방향의 EL신호 ON에 의해 정지합지만, 다시 start command를 작성 하지 않아도 

역 방향으로 동작합니다.  

또한, EL입력에 의한 정지 시에, Error Interrupt (INT출력)는 발생하지 않습니다.  

동작 모드를 해제하기 위해서는, STOP Command(49h)을 작성 바랍니다.  

 

 

9-3-2.pulsar 입력에 의한 위치 결정 동작 (MOD: 51h) 

PRMV설정 값을 상대 위치 data로서, pulsar 입력에 동기 해서 위치 결정 동작합니다.  

동작 방향은 PRMV(목표위치)레지스터 값의 부호로 따라 결정됩니다.  

Start시, RMV레지스터 값의 내용이 위치 결정 COUNTER에 load되어, PA/PB신호가 입력되면  

Pulse를 출력하고, 위치 결정 COUNTER가 카운트 다운 합니다.  

위치 결정 COUNTER의 값이 ”0”이 되면 정지하고, 이후의 PA/PB입력은 무시됩니다.  

PRMV레지스터 값을 ”0”로 하여, 위치 결정 동작을 start시키면, Pulse 출력하지 않고  

즉시정지합니다. 

 

  



9-4. 외부 스위치 동작 모드  

외부 스위치 입력으로 동작하는 모드입니다.  

외부 스위치 입력 단자(+DR, -DR)은, pulsar 신호 입력 단자와 겸용이 되고 있어, (+)방향 동작

용 스위치 신호를 PA/+DR 단자에, (-)방향동작용 스위치 신호를 PB/-DR 단자에 입력합니다.  

외부 스위치 입력을 효율적으로 하기 위해서는, PE단자를 ”L”로 해 주십시오.  

start command를 작성 한 후, +DR, -DR신호가 입력되면 OUT단자나 DIR단자에 Pulse가 출력

합니다.  

±DR입력 신호의 논리설정은 RENV1(환경설정1)레지스터로 하고, 또 ,±DR입력 변화 시에  

INT신호를 출력시킬 수도 있습니다. 그 때, PE=L이면 동작 모드에 관계없이 출력할 수 있습니다.  

RSTS(확장 status)레지스터로 동작 상태의 확인과 ,±DR입력의 모니터를 할 수 있습니다.  

또한, ±DR입력, PE입력에 필터를 삽입할 수도 있습니다. 

 

+DR/-DR신호의 입력논리설정 <RENV1.DRL(Bit25)에 설정> 

  0 : 부논리 

  1 : 정논리 

[RENV1]       (WRITE) 

31                  24 

- - - - - - n - 
 

±ＤＲ、ＰＥ입력필터의 설정  <RENV1.DRF(Bit27)에 설정> 

1 : ＰＡ，ＰＢ，ＰＥ입력에 필터를 삽입합니다. 

필터를 삽입하면, 32ms이하의 펄스 너비의 신호는 무시 됩

니다. 

[RENV1]       (WRITE) 

31                  24 

- - - - n - - - 
 

Event Interrupt요인의 설정    <RIRQ의IRDR(Bit11)에 설정> 

 1 : +ＤＲ신호와 -DR신호의 입력변화 시에 INT신호를 출력합

니다. 

 

[RIRQ]        (WRITE) 

15                   8 

0 0 0 0 n - - - 
 

Event Interrupt요인의 읽기  <RIST의ISPD(Bit11),RIST.ISMD

(Bit12)> 

 ISPD＝”１”：＋ＤＲ신호의 입력 변화시 

ISMD＝”１”：－ＤＲ신호의 입력 변화시 

[RIST]         (READ) 

15                   8 

0 0 - n n - - - 
 

가동상태 읽기                <RSTS.CND3~0(BIT3~0)> 

 0001 : DR입력대기 

[RSTS]        (READ) 

7                    0 

- - - - n n n n 
 

±ＤＲ신호 읽기      <RSTS.SDRP(Bit11),SDRM(Bit12)>  

SDRP＝０：＋ＤＲ신호ＯＦＦ     SDRP＝１：＋ＤＲ신호ＯＮ  

SDRM＝０：－ＤＲ신호ＯＦＦ    .SDRM＝１：－ＤＲ신호ＯＮ 

[RSTS]        (READ) 

15                   8 

- - - n n - - - 
 

 

외부 스위치 동작모드에서는, 하기의 2종류의 동작이 있습니다. 

MOD 동작모드 동작방향 

02h 외부 스위치에 따른 연속 동작 +DR, -DR의 입력에 따라 결정 

56h 외부 스위치에 따른 위치 결정 동작 +DR, -DR의 입력에 따라 결정 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



9-4-1 외부 스위치에 따른 연속동작(MOD:02h) 

DR스위치가 ON일 경우에만 동작하는 모드입니다. 

Start Command를 작성할 때, +DR신호를 ON하면 (+)방향에, -DR신호를 ON하면 (-)방향에 

지정된 속도패턴으로 동작합니다. 

동작방향의 EL신호ON에 의해 정지하지만, 역방향에서는 동작합니다. 

또한, EL정지시의 에러 interrupt(INT신호출력)은 발생하지 않습니다. 

동작모드를 해지하려면, STOP(49h) command를 쓰기 바랍니다. 

STAD(52h)command 및 STAUD(53h)command의 경우는 , DR신호가 OFF가 되면 감속 정지합

니다.  

감속 중에 역방향의 DR입력이 ON일 때에는, 감속 정지 후 역방향으로 스타트합니다. 

 

[설정예] 

1. PE입력을 “L”로 한다. 

2. RFL, RFH, RUR, RDR, RMG등을 설정(속도설정) 

3. PRMD.MOD6~0을 “000 0010”b에 설정 

4. Start Command(50h~53h)를 작성하기 

5. RSTS(확장Status) CND3~0이, “0001:b(DR입력대기)가 됩니다. 

이 상태에서 +DR/-DR입력단자를 “ON”으로 하면, “ON”사이에만 지정방향에서 

시작Command의 지정속도패턴으로 동작합니다. 

 

   9-4-2 외부스위치에 따른 위치결정동작 (MOD:56h) 

   DR입력OFF→ON 변화에 따른 위치 결정 동작 모드입니다. 

   시작할 때. RMV레지스터의 내용이 위치결정 카운트에 로드되어, DR입력을 ON으로 하면 

   Pulse출력을 시작합니다. Pulse출력마다 위치결정 카운트가 카운트되며, 위치결정 카운트의  

   값이 “0”이 되면 정지합니다. 

   동작 중에 DR입력이 OFF가 되거나, 다시 ON되어도 동작에는 영향이 없습니다. 

   또한, RMV레지스터의 값을 “0”으로 하여, 위치결정동작을 시작시키면, 지령Pulse를 출력하지 

   않고, 즉시 정지합니다. 

   +DR신호를 ON하면 (+)방향으로, -DR신호를 ON하면 (-)방향으로 동작합니다. 

   동작방향의 EL신호ON에 따라 정지하지만, 역방향에서는 동작합니다. 

   또한, EL정지시의 에러 interrupt(INT출력)은 발생하지 않습니다. 

 

 

  



9-5. 원점복귀동작모드 

원점복귀동작 mode는 PRMD. MOD6~0, RENV2.ORM, 시작Command의  

종류에 따라 하기의 동작이 됩니다. 

MOD ORM Command 동작내용 

10h 

0 

50h 
(+)방향에 FL정속으로 동작하고, ORG입력OFF→ON에서 즉시 정지

합니다. 

51h 
(+)방향에 FH정속으로 동작하고, ORG입력OFF→ON에서 즉시 정지

합니다. 

52h 

(+)방향에 FH 정속으로 동작 합니다. 

ORG신호 OFF->ON에서 감속을 개시 합니다. FL속도까지 감속하면 

정지 합니다. 

ORG신호 입력 전에, SD신호 입력에서 FL속도까지 감속 완료 했을 

때는 

ORG신호 OFF->ON에서 즉 정지 합니다. 

53h 

(+)방향에 FL속도에서 FH속도까지 가속 시작하여, ORG입력OFF→

ON에서 감속을 시작합니다. FL속도까지 감속하면 정지합니다. 

또한 ORG입력 전에, SD입력에 의해 FL속도까지 감속 완료 되어 있

을 때에는 ORG입력OFF→ON에서 즉시 정지합니다. 

1 

50h 
(+)방향에 FL정속으로 동작하고, ORG입력OFF→ON후에 지정회수의 

EZ입력에서 즉시 정지합니다. 

51h 
(+)방향에 FH정속으로 동작하고, ORG입력OFF→ON후에 지정회수의  

EZ입력에서 즉시 정지합니다. 

52h 

(+)방향에 FH정속에서 동작 합니다. 

 ORG 신호입력OFF→ON에서 감속을 시작합니다. 지정회수의 EZ입

력에서 정지합니다. 

ORG입력 전에, SD입력 입력에서 FL속도까지 감속 완료 했을 때에

는 ORG입력OFF→ON후의 지정회수의 EZ입력신호에서 즉시 정지합

니다. 

53h 

(+)방향에 FL속도에서 FH속도까지 가속 시작하여, ORG입력OFF→

ON에서 감속을 시작하고, 지정회수의 EZ입력에서 즉시 정지합니다. 

또한 ORG입력 전에, SD입력에 의해 FL속도까지 감속 완료 되어 있

을 때에는 ORG입력OFF→ON후의 지정회수의 EZ입력에 의해 즉시 

정지합니다. 

18h 

0 

50h 
(-)방향에 FL정속으로 동작하고, ORG입력OFF→ON에서 즉시 정지

합니다. 

51h 
(-)방향에 FH정속으로 동작하고, ORG입력OFF→ON에서 즉시 정지

합니다. 

52h 

(-)방향에 FH정속으로 동작 합니다. 

 ORG입력OFF→ON에서 감속을 시작합니다. FL속도까지 감속하면 

정지합니다. 

또한 ORG입력 전에, SD입력에서 FL속도까지 감속 완료 했을 때에

는 ORG입력OFF→ON에서 즉시 정지합니다. 

53h 

(-)방향에 FL속도에서 FH속도까지 가속 시작하여, ORG입력OFF→

ON에서 감속을 시작합니다. FL속도까지 감속하면 정지합니다. 

또한 ORG입력 전에, SD입력에 의해 FL속도까지 감속 완료 되어 있

을 때에는 ORG입력OFF→ON에서 즉시 정지합니다. 

1 

50h 
(-)방향에 FL정속으로 동작하고, ORG입력OFF→ON후에 지정회수의  

EZ입력에서 즉시 정지합니다. 

51h 
(-)방향에 FH정속으로 동작하고, ORG입력OFF→ON후에 지정회수의  

EZ입력에서 즉시 정지합니다. 

52h (-)방향에 FH정속으로 동작 합니다. 



ORG입력OFF→ON에서 감속을 시작하고, 지정회수의 EZ입력에서 

즉시 정지합니다. 

ORG입력 전에, SD입력에서 FL속도까지 감속 완료 되어 했을 때에

는 ORG입력OFF→ON후의 지정회수의 EZ입력에 의해 즉시 정지합

니다. 

53h 

(-)방향에 FL속도에서 FH속도까지 가속 시작하여, ORG입력OFF→

ON에서 감속을 시작하고, 지정회수의 EZ입력에서 즉시 정지합니다. 

또한 ORG입력 전에, SD입력에 의해 FL속도까지 감속 완료 되어 있

을 때에는 ORG입력OFF→ON후의 지정회수의 EZ입력에 의해 즉시 

정지합니다. 

 

원점복귀동작은, 동작방향에 따라 ORG입력, EZ입력을 사용합니다. 

ORG입력신호는 논리설정을 RENV1. ORGL에서 행하고   

단자의 상태는 SSTSW(SubStatus).SORG에서 모니터 가능합니다. 

ORG신호는 RENV1.FLTR의 설정에서 입력 노이즈 필터를 삽입 가능 합니다. 

EZ입력신호는 논리설정(EZL)과 횟수설정(EZD)을 RENV2(환경설정2).EZL과 RENV2.EZD에서 행하

고 단자의 상태는 RSTS(확장Status).SEZ에서 모니터 합니다. 

EZ입력신호는 RENV2.EINF의 설정에서 입력 노이즈 필터를 삽입가능 합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



원점복귀동작모드의 선택           <RENV2.ORM(Bit29)> 

  0 : ORG신호만 사용 

  1 : ORG신호와 EZ신호를 사용 

[RENV2]       (WRITE) 

31                  24 

- - n - - - - - 
 

ORG신호 읽기                    <SSTSW.SORG(Bit14)> 

  0 : ORG신호OFF 

  1 : ORG신호ON 

[SSTSW]       (READ) 

15                   8 

- n - - - - - - 
 

ORG신호의 입력논리설정       <RENV1.ORGL(Bit7)에 설정> 

  0 : 부논리 

  1 : 정논리 

[RENV1]       (WRITE) 

7                    0 

n - - - - - - - 
 

ＯＲＧ，ＳＤ입력 필터의 설정  <RENV1.FLTR(Bit26)에 설정> 

１：±EL, SD, ORG, ALM, INP신호의 입력에 삽입하고,  

RENV1, FTM1~0에서 설정한 펄스 폭이하의 신호를 무시합니

다. 

[RENV1]       (WRITE) 

31                  24 

- - - - - n - - 
 

입력 필터의 시정수설정 <RENV1.FTM1~0(Bit21~20)에 설정> 

００：３．２μｓ     １０：２００μｓ 

０１：２５μｓ       １１：１．６ｍｓ 

[RENV1]       (WRITE) 

23                  16 

- - n n - - - - 
 

ＥＺ신호 읽기               <RSTS.SEZ(Bit10)>  

０：ＥＺ신호ＯＦＦ 

１：ＥＺ신호ＯＮ 

[RSTS]        (READ) 

15                   8 

- - - - - N - - 
 

ＥＺ신호의 입력논리의 설정 <RENV2.EZL(Bit28)에 설정>  

０：Falling Edge 

１：Rising Edge 

[RENV2]       (WRITE) 

31                  24 

0 - - n - - - - 
 

ＥＡ,ＥＢ,ＥＺ 입력 필터의 설정<RENV2.EINF(Bit18)에 설정> 

１：입력에 노이즈 필터를 삽입합니다. 

ＣＬＫ ３주기 너비 이하의 펄스 너비의 신호는 무시 됩니다. 

[RENV2]       (WRITE) 

23                  16 

- - - - - n - - 
 

ＥＺ카운트수의 설정 <RENV2.EZD3~0(Bit27~24)에 설정> 

원전복귀완료조건, ＥＺ카운트분 둥작에서의 ＥＺ카운트수의 

설정 ＥＺＤ３~０에 (카운트수－１)의 값을 설정, 설정 값은 

0~15 

[RENV2]       (WRITE) 

31                  24 

0 - - - n n n n 
 

 

원점 복귀 완료시에 카운트Latch(&리셋), ERC(편차카운트클리어)신호출력이 가능합니다. 

기본적인 원점복귀방법, 원점복귀완료시의 카운트/리셋의 유무는 RENV3레지스터에서  

ERC신호출력유무는 RENV1레지스터에서 설정합니다. 

ERC신호의 상세에 대해서는 「11-5-2. ERC신호」를 참조 바랍니다. 

 

  



9-5-1. 원점복귀동작0 (ORM=”0”) 

△인: RENV1.EROR=”1” 때에 ERC신호를 출력 하는 Timing 

▲인: RENV1.EROE=”1” 때에 ERC신호를 출력 하는 Timing 

↑인: RENV3.CU1R=”1” 또는 RENV3.CU2R=”1” 때에 COUNTER1 또는 COUNTER2를 

latch(&reset)하는 Timing 

 

 

  □ 정속동작<센서 : EL(RENV1.ELM=”0” or “1”),ORG> 

     원점 정시 때에 ERC신호를 출력 시키기 위하여 RENV1. EROP=”1”에 설정 바랍니다. 

     원점 위치에서 COUNTER를 reset하는 경우는 RENV3.CU1R=”1” 또는 RENV3.CU2R=”1”로 

설정 바랍니다.  

 
 

■고속 동작<센서 : EL(RENV1.ELM=”0”).ORG> 

정속 정지 시에도 원점위치는 없습니다만 COUNTER는 신뢰할 수 있는 데이터입니다. 

원점 정시 때에 ERC신호를 출력하면 COUNTER의 값에 오차가 발생하기 때문에 RENV1. 

EROP=”0”으로 설정 바랍니다. 

  원점 위치에서 COUNTER를 reset하는 경우는 “RENV3.CU1R=”1” 또는 RENV3.CU2R=”1”로 설

정 바랍니다.  

 

 
 

■고속 동작<센서 : EL(RENV1.ELM=”1”).ORG> 

정속 정지 시에도 원점위치는 없습니다만 COUNTER는 신뢰할 수 있는 데이터입니다. 

원점 정시 때에 ERC신호를 출력하면 COUNTER의 값에 오차가 발생하기 때문에 RENV1. 

EROP=”0”으로 설정 바랍니다. 

  원점 위치에서 COUNTER를 reset하는 경우는 “RENV3.CU1R=”1” 또는 RENV3.CU2R=”1”로 설

정 바랍니다.  

  동작 방향의 EL신호에서 감속 정지 할때는 ERC신호를 출력하지 않습니다. 

 
 

 

 



■고속동작<센서 : EL(RENV1.ELM=”1”), SD(RENV1.SDM=”0”, RENV1. SDLT=”0”),ORG> 

원점 정시 때에 ERC신호를 출력하기 위해 RENV1. EROP=”1”으로 설정 바랍니다. 

  원점 위치에서 COUNTER를 reset하는 경우는 “RENV3.CU1R=”1” 또는 RENV3.CU2R=”1”로 설

정 바랍니다.  

 

 
 

 

    

 

  



9-5-2. 원점복귀동작1 (ORM=1) 

△인: RENV1.EROR=”1” 때에 ERC신호를 출력 하는 Timing 

▲인: RENV1.EROE=”1” 때에 ERC신호를 출력 하는 Timing 

↑인: RENV3.CU1R=”1” 또는 RENV3.CU2R=”1” 때에 COUNTER1 또는 COUNTER2를 

latch(&reset)하는 Timing 

 

정속 동작 <센서 : EL(RENV1.ELM=”0”),ORG, EZ(RENV2.EZD=”0001”b)> 

EZ COUNTER정지 때에 ERC신호를 출력 시키기 위하여, RENV1.EROR=”1”로 설정 바랍니다. 

원점 위치에서 COUNTER를 reset하는 경우는 RENV3.CU1R=”1” 또는 RENV3.CU2R=”1”로  

설정 바랍니다. 

 
 

고속 동작 <센서 : EL(RENV1.ELM=”0” or “1”),ORG, EZ(RENV2.EZD=”0001”b)> 

EZ COUNTER정지 때에 ERC신호를 출력 시키기 위하여, RENV1.EROR=”1”로 설정 바랍니다. 

원점 위치에서 COUNTER를 reset하는 경우는 RENV3.CU1R=”1” 또는 RENV3.CU2R=”1”로  

설정 바랍니다. 

동작 방향의 EL신호에서 감속 정지 할 때는 ERC신호를 출력 하지 않습니다. 

 

 
 

    

※ EZ counter는 RSPD.EZC에서 모니터 할 수 있습니다.  

RSPD.EZC의 초기 값은 RENV2.EZD의 설정 값 입니다. 

RSPD.EZC는 ORG신호가 ORG신호가 ON한 후,EZ 신호가 ON할 때마다 DOWN 

COUNTER해서, “0”의 다음에 RECV2. EZD의 설정 값으로 돌아오면 정지 합니다. 



 
  



9-6. 직선보간동작 

 

9-6-1. 보간동작개요 

   본 LSI를 하나 또는 여러 개 사용하여 직선보간동작이 가능합니다. 

MOD 동작모드 

62h 연속직선보간 

63h 직선보간 

 

연속직선보간은 직선보관과 동일하게 여러 개의 축이 지정된 비율로 동작하지만, 연속모드

와 같이 Command에 따른 시작/정지를 하는 동작입니다. 

직선보간은, 지정한 이동량에서 자동정지합니다. 

 

본IC의 직선보간회로는 각축에 존재하는 더미축과 실축과의 보간을 합니다. 

최대 이동량의 데이터를 모든 축의 더미축에 설정함으로 간접적인 각축간의 직선보간을 합니

다. 각보간축은 독립하여 동작하기 때문에, 시작타이밍, 감속타이밍, 이상정지타이밍을   일

치시킬 필요가 있습니다. 

여러 개의 칩을 사용하여 보간을 하는 경우에는 각 칩의 CSD, CSTA, CSTP단자마다 

각각 접속하여 각 신호마다의 VOD(3.3V)에 풀업(5K~10KΩ)바랍니다. 

 

또한, 하나의 칩에만 보간을 할 경우에는 풀업 저항이 필요합니다. 

 
 

9-6-2. 보간동작순서 

 

1. 각보간축의 PRMV레지스터에 부호를 붙여 이동량을 설정합니다. 이 때 부호는 동작

방향으로 지정합니다. 

2. 최대이동량의 축의 PRMV설정값의 절대값을 모든 보간축의 PRIP레지스터에 설정합

니다. 

3. 최대이동량의 축의 속도패턴 (PRFL,PRFH,PRUR,PRMG,PRDP,PRDR,PRUS,PRDS)을 

모든 보간축에 설정합니다. 

4. 어느 하나 보간축이 이상정지할 때에 모든 보간축을 정지시키려면, 모든 보간축의 

PRMD레지서터의 MSPE.MSPO설정을 1로 합니다. 

5. 가감속을 붙여 보간을 할 경우에는, 모든 보간축의 PRMD레지스터의 MCDE.MCDO 

설정을 1로 합니다. 

6. 하나의 칩에만 보간하는 경우에는, 시작Command를 작성할 때의 상위바이트

(COMB1)에서 보간축 지정하면 동시 시작 가능합니다. 

여러 개의 칩을 하는 경우에는, 모든 보간축의 PRMD레지스터의 MSY1~0=”01”b로 

하여 시작Command를 작성하며, 시작보류(CSTA입력대기)상태로 합니다. 

모든 보간축을 시작보류상태로 한 후, 어느 하나의 축에 CMSTA출력(06h)Command

를 작성하면 모든 보간축이 동시에 시작합니다. 

 

또한, 보간동작을 하지 않는 축은, 독립 동작을 합니다. 

 

 



 

[설정 예] 다음과 같이 설정하여, 시작Command(0751h)를 작성하면, 아래의 타이밍

에서 Pulse가 출력됩니다. 공란의 부분에는 설정하여도 동작에는 영향이 없습니다. 

설정값 X축 Y축 Z축 

PRMD.MOD(6~0) 63h 63h 63h 

PRMV 5 10 2 

동작속도 1000pps 1000pps 1000pps 

 

 
 

[직선보간정도] 

 

직선보간은, 오른쪽 그림에 표시된 것 

처럼, 현재좌표에서종점좌표를 향해,  

직선보간합니다. 

직선보간시의 지정직선에 대한 위치정도 

는 모든 보간범위내에서 ±0.5LSB가  

됩니다. 

LSB는 PRMV레지스터 설정값에서 최소이동단위로써, 기계계의 분해능을 담당합니다. 

(상기의 눈금의 간격입니다.) 

       

  



9-6-3. 보간시의 동작에 관하여 

 

   ◆가감속동작 

     정속동작의 외에는 가감속(직선/S자)이 있고, 슬로다운포인트 자동설정도 가능합니다. 

     다만, 하기의 제한이 있습니다. 

1. PRMD레지스터의 MSDP설정과 MADJ설정은 모든 보간축에서 동일하게 합니다. 

2. 슬로다운포인트를 메뉴얼설정(MSDP=1)하는 경우에는, 최대 길이의 축에 대한 

마니어값을 모든 보간축의 PRDP레지스터에 설정 해 주십시오. 

 

 

   ◆에러정지 

CSTP단자의 처리에 따라, 어느 하나의 보간축이 에러정지하면 다른 보간축도 에러 정지합니

다. 

원인되는 축 의외는 REST(에러 정지요인)레지스터의 읽기에서 REST.ESSP=”1”이기 때문에, 

실제로 에러 정지한 축의 판단이 가능합니다. 

 

    

   ◆SD입력 

CSD단자의 처리에 따라, SD입력유효(PRMD. MSDE=”1”)에 설정하는 경우는, 보간축의 내1

축이에서 SD입력ON상태가 되면, 모든 보간축이 감속, 또는 감속정지합니다. 

 

   ◆연속보간 

    프리레지스터를 사용하는 연속보간입니다. 

    연속보간은 직선보간을 연속으로 하는 것을 말합니다. 

    프리레지스터를 이용한 연속보간의 설정의 예로 “11-12-1. 타축의 정지에 따른 시작”이  

    있으므로, 참고 바랍니다. 

 

◆ 동작 상태 Monitor 

   PCL61x4추가 기능을 유효 (RENV3.M614=”1”로 설정 하면, 주축에 더해진 종축의 동작상태 

monitor (RSTS.CND3~0)도 행할 수 있습니다. 

 

 

 

 

  



10. 속도패턴 

 

10-1. 속도패턴 

속도패턴 연속모드 위치결정모드 

FL속도동작 

 
 

① STAFL(50h) 

Command 쓰기 

② STOP(49h) 

Command는 

SDSTP(4Ah) 

command 쓰기에 의

한 정지 

 

 

① STAFL(50h) 

Command(50h) 

쓰기 

② 위치 결정 완료 

(RPLS=”0”)또는
STOP(49h) 

Comman 혹은SDSTP(4Ah) 

command 쓰기에 의한 정

지 

 

※FL정속 start의 동작 상태는 +EL, -EL, 

SD,ALM,CSTP,ORG,+DR,-DR 

신호 입력에 의해 가 감속 동작을 행하지 않습니

다. 

FH정속동작 

 
 

① STAFL(51h) 

Command 쓰기 

② STOP(49h) 

Command의 쓰기에 의한 

정지 

 

STAFL(51h) Command 쓰기 

위치 결정 완료 (RPLS=”0”)

또는STOP(49h) 

Comman 쓰기에 의한 정지 

 

※ SDSTP(4Ah) command의 쓰기에서는 감속 정지 합니다. 

※ FH정속 start의 동작 상태는 +EL, -EL, 

SD,ALM,CSTP,ORG,+DR,-DR 신호 입력에 의해 가 감속 동

작을 행하지 않습니다. 

 

고속동작 1 

 
 

① STAD(52h) 

Command 쓰기 

② SDSTP(4Ah) 

Command의 쓰기에 의한 감

속 정지의 개시 

 

 

① STAD(52h) 

Command 쓰기 

② Slow down point 도

달 또는 SDSTP(4Ah) 

Command의 쓰기에 의한 감

속 정지의 개시  

 

#위치 결정 완료(RPLS=”0”

이나 STOP(49h)command 

쓰기로 즉 정지 합니다. 

Slow down point 설정이 

RMD.MSDP=”0”(자동설정) 

또는 RDP=”0”의 경우도 

위치결정 완료 (RPLS=”0”)

에서 즉 정지 합니다. 

(RDP register 자동 설정 할 

수 없습니다.) 

※STOP(49h)command를 쓰

기에서는 즉시 정지 합니다. 

 ※고속 start1의 동작 상태는 +EL, -EL, 



SD,ALM,CSTP,ORG,+DR,-DR 신호 입력에 의해 가 감속 동

작을 행합니다. 

고속동작2 

 

1)STAUD command2(53h) 

쓰기 

 

2) SDSTP(4Ah) 

command에 의한 

감속 정지의 개시 

 

 

 

① STAD(52h) 

Command 쓰기 

② Slow down point 도

달 또는 SDSTP(4Ah) 

Command의 쓰기에 의한 감

속 정지의 개시  

 

※위치 결정 완료(RPLS=”0”)

이나 STOP(49h)command 

쓰기로 즉 정지 합니다. 

Slow down point 설정이 

RMD.MSDP=”1”(수동설정) 

또는 RDP=”0”의 경우는 

위치결정 완료 (RPLS=”0”)

에서 즉 정지 합니다. 

 

※STOP(49h)command를 쓰

기에서는 즉시 정지 합니다. 

※고속 start2의 동작 상태는 +EL, -EL, 

SD,ALM,CSTP,ORG,+DR,-DR 신호 입력에 의해 가 감속 동

작을 행합니다. 

 

  



10-2. 속도 패턴 설정 

속도 패턴의 설정은 아래의 표의 프리레지스터에서 합니다. 

설정해야할 값이 전회와 동일할 경우에는, 다시 작성할 필요가 없습니다. 

 

프리레지스터 내용 
Bit 수 

설정범위 
설정범위 레지스터 

PRMV 위치결정량 32 
-2,147,483,648~ +2,147,483,647  

(8000000h)       (7FFFFFFh) 
RMV 

PRFL 초기속도 14 1~16,383    (        3FFFh) RFL 

PRFH 동작속도 14 1~16,383    (        3FFFh) RFH 

PRUR 가속Rate 16 1~65,535    (        FFFFh) RUR 

PRDR 감속Rate  주1 16 0~65,535    (        FFFFh) RDR 

PRMG 속도배율 12 1~4,095     (        0FFFh) RMG 

PRDP Slow down point 24 0~16,777,215 (     FFFFFFh) RDP 

PRUS 가속시 S자범위 13 0~8,191      (        1FFFh) RUS 

PRDS 감속시 S자범위 13 0~8,191      (        1FFFh) RDS 

주의1. PRDR=0으로 설정했을 경우, 감속Rate는 PRUR register에서 설정한 값이 됩니다. 

 

 

[가감속동작일 때의 레지스터 데이터의 사용갯수] 

 
 

주) 후술의 계산식에서 계산하는 가 감속등의 시간은 연속 동작 mode에서 정상 정지 때의 근사 

값 입니다. 

근사 값의 오차는 1% 미만 입니다. 위치 결정 동작 mode에서는 오차 1%이상이 되는 경우가 있

습니다. 

 

 

◆PRFL : FL속도설정레지스터(14비트) 

FL속도 동작속도 및 고속동작(가감속동작)의 경우 Start속도를 1~16,383(3FFFh)범위 에서 

설정합니다. 

속도는 PRMG의 설정값의 계산값으로 됩니다. 

 

 

           FL속도[pps] = PRFL X  

 

 

 

    ◆PRFH : FH속도설정레지스터(14비트) 

 FH정속동작의 속도 그리고 고속동작(가감속동작)의 경우의 동작속도를 1~16,383(3FFFh)의

기준Clock주파수[Hz]  

 

(PRMG+1)16384 



범위에서 설정합니다. 

고속동작(가감속동작)의 경우에는 PRFL의 설정값보다 큰 값으로 설정 바랍니다. 

속도는 PRMG의 설정값과의 계산값입니다. 

 

 

           FH속도[pps] = PRFH X  

 

 

    ◆PRUR : 가속Rate 설정 레지스터(16비트) 

        고속동작(가감속동작)의 경우의 가속특성을 1~65,535(FFFFh)의 범위에서 설정합니다. 

        설정값과 가속시간의 관계로 다음과 같은 식이 됩니다. 

 

1. 직선가속(PRMD. MSMD=”0”) 

 

 

가속시간[S] =  

 

 

2. 직선부분이 없는 S자가속(PRMD.MSMD=”1” 또는 PRUS=”0”) 

 

 

가속시간[S] = 

 

 

3. 직선부분이 있는 S자가속(PRMD. MSMD=”1” 또는 PRUS>”0”) 

 

 

가속시간[S] = 

 

 

    ◆PRDR : 감속Rate 설정 레지스터(16비트) 

    고속동작(가감속동작)의 경우의 감속특성을 톡상 1~65,535(FFFFh)의 범위에서 설정합니다. 

    슬로 다운 포인트를 자동(PRMD. MSDP=”0”)에 설정하는 경우에는, PRUR레지스터 

    설정과 같이 하거나, PRDR=”0”으로 하길 바랍니다. 

    PRDR = 0에 설정한 경우, 감속Rate는  PRUR설정값과 겸용으로 사용됩니다. 

 

    설정값과 감속시간의 관계는 다음과 같은 식이 됩니다. 

 

1.  직선가속(PRMD.MSMD=”0”) 

 

 

감속시간[S] =  

 

 

 

 

2. 직선부분이 없는 S자감속(PRMD. MSMD=”1” 또는 PRDS=”0”) 

 

 

감속시간[S] = 

 

 

 

 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

(PRMG+1)16384 

(PRFH-PRFL) X (PRUR+1) X 2 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

 

(PRFH-PRFL) X (PRUR+1) X 4 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

 

(PRFH-PRFL+2 X PRUS) X (PRUR+1) X 2 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

 

(PRFH-PRFL) X (PRDR+1) X 2 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

 

(PRFH-PRFL) X (PRDR+1) X 4 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

 



3. 직선부분이 있는 S자감속(PRMD. MSMD=”1” 또는 PRDS>”0”) 

 

 

 

 

감속시간[S] = 

 

 

 

    ◆PRMG : 배율설정 레지스터(12비트) 

    PRFL, PRFH설정값과 속도의 관계는 1~4,095(0FFFh)의 범위에서 설정합니다. 

    고배율이 될수록 속도간격이 맞지 않으므로, 평상시에는 되도록 작은 배율을 사용 바랍니다. 

    설정값과 배율의 관계는 다음과 같은 식이 됩니다. 

 

 

배율[배] =  

 

 

        [기준Clock : 19,6608MHz일 때의 배율설정 예]    (출력속도단위 : pps) 

설정값 배율 출력속도범위 설정값 배율 출력속도범위 

3999(0F9Fh) 0.3 0.3~4,914,9 59(003Bh) 20 20~327,660 

2399(095Fh) 0.5 0.5~8,919,5 23(0017h) 50 50~819,150 

1199(04AFh) 1 1~16,383 11(000Bh) 100 100~1,638,300 

599(0257h) 2 2~32,766 5(0005h) 200 200~3,276,600 

239(00EFh) 5 5~81,915 2(0002h) 400 400~6,53,200 

119(0077h) 10 10~163,830 1(0001h) 600 600~9,829,800 

        본 IC의 최고출력속도는, 기준Clock 30MHz에서 PRFH=16383일 때 입니다. 

        이 때에, 915,527배 모드가 되어 14,999Mpps를 출력할 수 있습니다. 

 

    ◆PRDP : 슬로다운포인트 설정레지스터(24비트) 

    가감속/위치결정동작의 경우의 감속개시점을 결정하기 위한 값을 설정합니다. 

PRMD레지스터의 슬로다운포인트 설정방법(MSDP)의 상태에 따라, RDP에 설정하는 값의 의

미를 달라집니다. 

 

    <Slow down point 메뉴얼 설정시(PRMD.MSDP=”1”> 

    감속개시점의 Pulse수를 0~16,777,215(FFFFFFh)의 범위에서 설정합니다. 

    (PRLS register(이동 잔 pulse 수) ≦ (PRDP register (slow down point)설정 값)이 되면 감속

을 시작합니다. 

 

    주의  : Slow down point의 메뉴얼 설정값을 얻기 위해서는 실제의 최고속도를 알 필요가 있습

니다. 

    이동량이 적은 경우에 가속도중에서 감속하는 것이 필요하거나, FH보간기능보다 

    최고속도가 자동으로 수정되거나, 하면 slow down point의 메뉴얼 설정 값은 변경 불가능합

니다. 

    따라서 slow down point 설정이 수동 (PRMD.MSDP=”1”)의 동작시에는 FH보정기능을 무료 

(PRMD.MADJ=”1”)로 설정하여 사용 바랍니다.  

또 수동 FH보정 계산을 행한 후의 보정 최고 속도를 사용하고 이 후의 계산을 행하길 바랍니다. 

         

   슬로다운 포인터의 최적값은 다음의 식과 같습니다. 

 

1. 직선가속(PRMD.MSMD=”0”) 

 

 

최적값[Pulse] =  

 

(PRFH-PRFL+2 X PRUS) X (PRDR+1) X 2 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

 

기준Clock주파수[Hz] 

 

(PRMG+1) X 16384  

 

 

(PRFH2-PRFL2) X (PRDR+1) X 2 

 

(PRMG+1)X16384  

 

 



 

2. 직선부분이 없는 S자감속(PRMD레지스터의 MSMD=1 또는 PRDS레지스터=0) 

 

 

최적값[Pulse] = 

 

 

3. 직선부분이 있는 S자감속(PRMD레지스터의 MSMD=1 또는 PRDS레지스터>0) 

 

 

최적값[Pulse] = 

 

        (위치결정카운트값) ≦ (PRDP설정값)의 타이밍에서 감속을 시작합니다. 

    슬로다운포인트의 설정값이 최적값보다 작은 경우, 정지시의 속도는 FL속도보다 빨라집니다. 

    반대로 최적값보다 큰 경우, 감속 종료 후에 FL정속동작을 합니다. 

 

 

   <자동설정시(PRMD레지스터의 MSDP=0)> 

    자동으로 설정되는 슬로다운포인트에 대하는 OFF세트이며, 

    -8,388,608(800000h)~8,388,607(7FFFFFh)의 범위에서 설정합니다. 

    OFF세트의 양이 정수인 경우, 빠르게 감속을 시작하고, 감속후 FL속도에서 동작합니다. 

    부(負)수의 경우, 감속속도가 느려집니다. 

    OFF세트가 필요 없는 경우에는 “0”으로 설정합니다. 

  

◆PRUS : 가속S자 범위 설정 레지스터(13비트) 

   S자 가감속동작의 S자가속구간을 1~8,191(1FFFh)의 범위에서 설정합니다. 

   S자 가속구간의 범위 SSD는 PRMG의 설정값과의 계산값이 됩니다. 

 

 

SSD[pps] =  PRDS X 

 

즉. FH속도~(FH속도-SSD)까지와 (FL속도+SSD)~FL속도까지의 S자감속동작이 되어 중간부분은 

직선감속동작이 됩니다. 

다만, “0”을 설정한 경우, 내부연산되어 “(PRFH-PRFL)/2”가 대신 사용되어, 직선감속부분이 

없는 S자감속동작이 됩니다. 

 

◆PRDS : 가속S자 범위 설정 레지스터(13비트) 

  PRUS과 동일하게, S자 감속구간을 1~8,191(1FFFh)의 범위에서 설정합니다. 

  S자 가속구간의 범위 SSD는 PRMG의 설정값과의 계산값이 됩니다. 

 

 

SSD[pps] =  PRDS X 

 

즉. FH속도~(FH속도-SSD)까지와 (FL속도+SSD)~FL속도까지의 S자감속동작이 되어 중간부분은 

직선감속동작이 됩니다. 

다만, “0”을 설정한 경우, 내부연산되어 “(PRFH-PRFL)/2”가 대신 사용되어, 직선감속부분이 

없는 S자감속동작이 됩니다. 

 

 

 

 

  

(PRFH2-PRFL2) X (PRDR+1) X 2 

 

(PRMG+1)X16384  

 

 

(PRFH+PRFL) X (PRFH-PRFL+2XPRDS) X (PRDR+1) 

 

(PRMG+1)X16384  

 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

(PRMG+1)X16384 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

(PRMG+1)X16384 

 



10-3. 메뉴얼 FH보정 

FH보정기능을 ON(PRMD레지스터의 MADJ=0)으로 한 경우, 위치결정동작모드에서 가감속동작을  

시킬 때에 이동량이 적으면 자동적으로 FH속도를 저하시켜 삼각구동을 회피합니다. 

또한, 슬로다운포인트 자동 설정값도 FH보정결과에 따라 추종합니다. 

 

다만, 슬로다운포인트 자동설정기능은, 가속커브와 감속커브와의 대칭형일 때만 사용 가능합니다. 

즉 가속커브와 감속커브를 비대칭으로 하기 위해서는 슬로다운포인트 설정을 메뉴얼 설정 할 필

요가 

있으며, 메뉴얼 설정값을 얻기위해서는 최고속도를 알 필요가 있습니다. 

따라서 FH보정기능도 OFF로 하여, FH설정값도 메뉴얼 보정할 필요가 있습니다. 

 

 
        

  



<메뉴얼에서 FH보정을 할 경우> 
  

 
 

 

 

 

참고 

PRMV: 위치결정량      PRFL: 처음속도      PRFH: 동작속도      PRUR: 가속Rate 

PRDR: 감속Rate      PRMG: 속도배율     PRUS: 가속시S자범위 PRDS: 감속시S자범위 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

2) 직선가감속 부분을 없앤다. 

직선가감속부분이 없는 S자가감속(PRMD레지스터의MSMD=1 또는 PRUS레지스터=0, PRDS레지스터=0) 

직선가감속부분이 있는 S자가감속(PRMD레지스터의MSMD=1 또는 PRUS레지스터>0, PRDS레지스터>0) 

3-1. PRUS=PRDS일 때 

1) 직선 가감속 부분을 작게 한다 

 

직선가감속(PRMD레지스터의 MSMD=0) 



3-2. PRUS<PRDS일 때 

 

 
 

 

 

 

참고 

PRMV: 위치결정량      PRFL: 처음속도      PRFH: 동작속도      PRUR: 가속Rate 

PRDR: 감속Rate      PRMG: 속도배율     PRUS: 가속시S자범위 PRDS: 감속시S자범위 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

1) 직선가감속 부분을 작게한다. 

2) 직선감속 부분을 없애고, 직선가속부분을 작게 한다. 

직선 감속부분이 없는 S자가감속으로 변경하여 (PRUS>0, PRDS=0으로 하여) 

3) 직선가감속 부분을 없앤다. 

직선 가감속 부분이 없는 S자 가감속에서 변경하여 (PRUS=0, PRDS=0으로 하여) 



3-3. PRUS>PRDS일 때 

 

 
 

 

 

 

참고 

PRMV: 위치결정량      PRFL: 처음속도      PRFH: 동작속도      PRUR: 가속Rate 

PRDR: 감속Rate      PRMG: 속도배율     PRUS: 가속시S자범위 PRDS: 감속시S자범위 

 

 

 

 

 

 

 

  

1) 직선가감속 부분을 작게한다. 

2) 직선가감속 부분을 없애고, 직선 감속부분을 작게한다. 

직선가속부분이 없는 S자 가감속으로 변경하여 (PRUS=0, PRDS>0으로 하여) 

3) 직선가감속 부분을 없앤다 

직선가속부분이 없는 S자 가감속으로 변경하여 (PRUS=0, PRDS=0으로 하여) 



10-4. 가감속 속도패턴 설정 예 

    예. 기준Clock=19.6608MHz 

        시작속도 = 10pps, 동작속도 = 100kpps, 가감속시간 = 300ms, 직선가감속의 경우 

 

1. 100kpps를 출력하기 위해 배율을 10배모드로 설정한다. 

PRMG = 119(0077h) 

2. 동작속도를 100kpps로 하기 위해서 배율을 10배 모드로 설정했기에 

PRFH = 10000(2710h) 

3. 시작속도를 10pps로 하기 위해서 배율을 10배 모드로 설정했기에 

PRFL = 1(0001h) 

4. 가감속시간을 300ms로 하기 위해서는 가감속시간과 RUR설정값의 관계식에 따라 계산한

다. 

 

 

가감속시간[S] = 

 

 

 

0.3 = 

 

    PRUR = 293.94 

 

다만, PRUR에 설정은 정수만 할 수 있기 때문에, PRUR에는 “293” 또는 “294”로 설정합니다.

즉, 실제의 가감속시간은 299.04ms(PRUR=”293”에 설정한 경우) 또는 00.06ms(PRUR=”294”

에 설정한 경우)가 됩니다. 

 

5. 가감속시간이 같을 경우, PRDR = 0으로 하여, PRUR설정값과 감속Rate로 겸용합니다. 

 

PRUR = 294일 때의 속도 패턴 예 

 
  

(PRFH-PRFL) X (PRUR+1) X 2 

 

기준Clock주파수[Hz]  

 

 (10000 - 1) X (PRUR+1) X 2 

 

19.6608 X 106 

 

 



10-5. 동작중의 속도패턴 변경에 대해서 

 

    동작중에 ＲＦＨ, ＲＵＲ，ＲＤＲ，ＲＵＳ，ＲＤＳ레지스터를 변경하는 것으로 속도변경, 

가속도변경이 가능합니다. 다만 슬로다운 포인트의 설정을 자동설정 

(PRMD.MSDP=”0”)의 고속 위치 결정 MODE중은 아래의 제한이 있습니다. 

이들 제한 사항 이외를 성정 또는 실행한 경우는 slow down point 자동 설정 기능을 추종하

기 않고 정지 속도가 FL속도보다도 높거나 감속 완료 후에 FL속도에서의 이동이 발생 합니

다.  

 

[직선 가감속 때] 

① 가 감속 특성이 대칭 형태가 되는 RUR=RDR을 설정 하세요. 

② 동작 중의 register변경은 RFH register만 행하여 주세요. 

    [ S자 가감속 때] 

① 가감속 특성이 대칭 형태가 되는 RUR=RDR, RUS=RDS=”0”를 설정 바랍니다. 

② 동작 중의 register변경은 RFH만 행하여 주세요 

③ 가속 중 또는 감속 중은 register변경하지 말아 주세요 

④ FH보정 제어는 OFF(RMD.MADJ=”1”)상태로 설정 바랍니다. 

⑤ 속도 변경에 의한 가속 중에 slow down point에 도달 하고, slow down을 개시 한 

경우는 FL속도 까지 감속 하지 못하고 정지 하기 때문에 속도 변경의 타이밍에 주

의 바랍니다. 

 

직선가감속 동작시의 속도변경에 의한 속도패턴의 변화 예 

 
 

① 가속중에 RFH를 작게 하면, “변경속도<변경시점의 속도” 이면 그 속도까지 

S자감속합니다. 

5) 가속중에 RFH를 작게 하면, “변경속도≧변경시점의 속도” 이면 S자특성을 

변경하지 않고 그대로 그 속도까지 가속합니다. 

4)가속 중에 RFH를 크게 하면, 원래의 설정속도까지 S자 특성을 변경하지 않고 

1) 가속중에 RFH를 작게 하면, “변경 속도<변경 시점의 속도” 되면 그 속도 

까지 직선 감속합니다. 

2) 3)가속종료후에 RFH를 변경하면, 이 속도까지 가감속 합니다. 

 

 

S자가감속 동작시의 속도변경에 의한 속도패턴의 변화 예 



그대로 가속한 후, 새로이 설정된 속도까지 다시 가속합니다. 

2)3)가감속 종료 후에 RFH를 변경하면, 그 속도까지 S자 가감속 합니다. 

 

 

 

 

 

  



11. 기능설명 

11-1. 리셋 

    전원 투입 후, 사용시 직전에 반드시 한번은 리셋 바랍니다. 

    본 LSI를 리셋하기 위해서는 RST단자 = L사이에 CLK신로 8회이상 입력바랍니다. 

    리셋 후의 상태는 아래의 표와 같습니다. 

 

항목 

N=x, y, z, u 

리셋상태(초기상태) 

 

내부 레지스터, 프리레지스터 0 

제어Command 버퍼 0 

축지정 버퍼 0 

입출력 버퍼 0 

INT단자 H레벨 

WRQ단자 H레벨 

IFB단자 H레벨 

D0~D7단자 H인피던스 

D8~D15단자 H인피던스 

P0n~P7n단자 입력단자 

CSD단자 H레벨 

CSTA단자 H레벨 

CSTP단자 H레벨 

OUTn단자 H레벨 

DIRn단자 H레벨 

ERCn단자 H레벨 

BSYn단자 H레벨 

 

 

  



11-2. 위치 오버 라이드 

본LSI는 동작중에 자동으로 목표위치의 오버 라이드(목표위치의 변경)이 가능합니다. 

다만, 직선보간중에는 오버 라이드 할 수 없습니다. 

목표위치의 오버 라이드에는 두가지 방법이 있습니다. 

 

11-2-1. 목표위치 오버 라이드1 

가 감속 특성이 대칭 형의 경우는 목표위치데이터(RMV레지스터값)을 바꿔 쓰는 것으로,  

목표 위치의 오버 라이드가 가능합니다.  

다만 slow down point 자동 설정 (PRMD.MSDP=”0”)에서 S자 가 감속의 경우는 하기의

제한이 있고, 이것 들의 제한 사항 이외를 실행 한 경우는 slow down point 자동 설정 

기능을 추가 할 수 없으며 정지 속도가 RFL register 설정 속도 보다도 높거나 감속 완료 

후에 FL속도에서의 이동이 발생 합니다. 

- 가 감속 중에 목표 위치를 변경 하지 말아 주세요 

- FH 보정 제어는 OFF(RMD.MADJ=”1”)상태로 설정 바랍니다. 

- 목표위치 변경에 의한 가 감속중에 slow down point에 도달 하지 않는 timing으로 

행하기 바랍니다. 

 

Start 위치를 기준으로 목표 위치를 변경 합니다. 

 

1) 가속/정속동작중에 새로운 데이터를 최초의 

목표위치보다 먼 곳으로 변경하면, 그상태로 

속도 패턴에서 동작하며, 새로운 데이터위치 

(신RMV값)에서 위치결정 완료 됩니다. 

 

 

2) 감속중에 새로운 데이터를 최초의 목표위치 

보다 먼 곳으로 변경하면, 그 위치에서 FH까지 

재가속후, 새로운 데이터 위치(신RMV값)에서 

위치결정 완료 됩니다. 

변경시의 속도를 Fu로 했을 때, 재가속커브는 

RFL=Fu의 경우의 통상가속커브와 동일하게 

됩니다. 

 

3) 새로운 데이터위치를 이미 통과했을 때, 

또는 감속중에 최초의 목표위치보다 앞쪽으로 

변경했을 때는 감속정지후에 역전하여 새로운 

데이터위치(신RMV값)에서 위치결정 완료 됩니다. 

 

 

 

가속/감속동작을 하는 것은 고속 시작에서만 입니다. 그리고 목표위치데이터(RMV레지스터값) 

의 변경은 위치 결정 동작 완료까지 몇번이라도 가능합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



주의1. 가감속 포함되는 위치결정 동작에서는 정지시에 FL속도까지 감속하지 않아도  

지정위치에서 정지합니다. (정지위치우선) 위치의 오버 라이드에서의 역전이동을 때문에 

감속정지에서는 반드시 FL속도까지 감속하여 정지합니다.(속도우선) 

따라서 오버 라이드에 따른 역전시에는 하기처럼 처음의 목표위치를 통과하여 정지해서 

역전하는 경우도 있습니다. 

 
주의2. 처음의 목표 위치로부터 가깝게 [목표 위치 override]해서 감속 중에 새로운 목표위 

치를 멀게 [목표위치 override]해서도 재 감속 하지 않고, 감속 완료 후에 새롭게 목표위치까 

지FL 속도에서 동작 합니다. 

 

주의3. 목표 위치 오버 라이드는 동작중에만 유효합니다. 

정지직전에 오버 라이드를 할 경우에는 목표 위치 오버 라이드가 받아들여지지 않는 경우도  

있습니다. 

그렇기 때문에 정지후에 MSTSW.SEOR을 확인 바랍니다. 

오버 라이드가 무시된 경우에는 MSTSW.SEOR=”1”이 됩니다. 

또한, 판별방법으로 정지중에 RMV레지스터에 쓰기(90h)를 할 때에 MSTSW.SEOR=1 로 

변경하고 있습니다. 

따라서 시작전의 정지시에 RMV레지스터에 작성하여도 MSTSW.SEOR=”1”이 됩니다. 

또 RENV2.MRST=”0”의 경우는 Main status 읽기 후, RENV2.SEOR=”1”의 경우는  

SEORR(2Eh) command 쓰기 후, CLK신호의 3주기이내에 MSTSW.SEOR=”0”으로 돌아옵니 

다. 

 

 

 

11-2-2. 목표위치 오버라이드2(PCS신호) 

PRMD(동작모드)레지스터의 MPCS=”1”에 설정하는 것으로 동작시작(지령Pulse의 출력시작) 

후,Command쓰기, 또한 PCS입력신호가 “ON” 타이밍에서, PRMV레지스터에 설정한  

이동량분의 위치결정동작을 할 수 있습니다. 

PCS입력신호는 논리변경이 가능하여, 단자의 상태는 RSTS(확장Status)레지스터에서 

모니터 가능합니다. 

PCS입력에따른 펄스관리 설정<PRMD.MPCS(bit14)의 설정> 

1:PCS입력 신호가 ON타미밍에서 PRMV의 설정량분의 위치결정 

동작을 합니다. 

  

PCS입력 논리 설정           <REMV1.PCSL(bit24)의 설정> 

0: 부논리 

1: 정논리 
       

PCS신호 읽기                       <RSTS.SPCS(Bit8)> 

0: PCS신호 OFF 

1: PCS신호 ON 

 

PCS입력 대행                   <동작 Command : STAON> 

PCS신호가 입력된것과 동등한 처리를 합니다. 

제어Command 

28h 

 

 

  



11-3. 출력 Pulse 제어 

11-3-1. 출력 Pulse 모드 

    지령Pulse의 출력모드로써, 공용Pulse모드 4종류와 2Pulse모드 2종류, 90도상위차모드  

2종류에서 선택 가능 합니다. 

 

    공용Pulse모드 : OUT단자에서 동작용 Pulse를 출력하고, 

    DIR단자에서 방향판별신호를 출력하는 모드. (RENV.PMD=”000”b~”011”b) 

    2Pulse모드 : OUT단자에서 (+)방향동작용 Pulse를 출력하고, 

  DIR단자에서 (-)방향동작용 Pulse를 출력하는 모드.  

(RENV.PMD=”100”b,”111”b) 

    90도상위차모드 : OUT단자와 DIR단자에서, 90도상위차신호를 출력하는 모드.  

(RENV.PMD=”101”b. “110”b) 

 

    지령 Pulse의 출력 모드는 RENV1.PMD에서 설정합니다. 

    또한, 공용Pulse모드를 사용하는 모터드라이버에서 방향판별신호가 변화된 후에 지령Pulse를 

    받아드릴 때까지 시간이 필요한 경우, 방향변경타이머를 사용 바랍니다. 

 

RENV1.DTMF=”0”에 설정하면 방향판별신호의 변화에서 방향변화타이머 시간(0.2ms)분까지 

Pulse출력개시를 늦출 수 있습니다. 

RENV1.DTMF = “1”일 때에는, DIR이 변경하고 나서 CLK의 10주기(0.5μｓ)후에 Pulse 출력을 

시작합니다. 

펄스 출력모드 설정           <RENV1의 PMD2~0(bit2~0)에설정> 

 

 

방향변화타이머(0.2ms)기능의 설정 <RENV1.DTMF(BIT28)로 설정> 

0: ON 

1: OFF 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



11-3-2. 출력 Pulse 폭과 동작 완료 타이밍 

 

출력 Pulse의 폭은 Duty 50%입니다. 

PRMG설정값이 짝수의 경우에는, Duty오차가 발생하고, ON시간이 OFF시간보다 짧아집니다. 

 

 
 

그리고, PRMD(동작모드)레지스터의 METM(동작 완료 타이밍 설정)에 따라, 동작완료의 타이밍을 

변경 가능 할 수 있습니다. 

 

1) PRMD레지스터의 METM=0 (출력주파수의 주기완료)일 때 

 
 

동작 완료 타이밍설정               <PRMD.METM(bit12)의 설정> 

0: 출력주파수 주기 완료시 

1: 출력펄스 OFF완료시 

 
 

 

  

2)PRMD.METM=”1”(출력PulseOFF)일 때 

출력 PulseOFF시완료에 설정한 경우, 최종 Pulse와 다음에 시작할 때의 최초 Pulse출력까지의 

Min시간은 ＴＭＩＮ＝１７×ＴＣＬＫ 이 됩니다. (ＴＣＬＫ：기준Clock주기) 



11-4. 기계계 외부입력 제어 

11-4-1. +EL, -EL신호 

동작중에 동작방향의 End limit신호(+방향동작시에는 +EL신호)가 ON하면, 즉시정지/감속정지합니

다. 

정지후에 EL신호가 OFF되어도 정지한 상태가 되기 때문에, 안전을 위해 Stroke단까지는 ON상태

를 유지할 수 있도록 해 주십시오 

그리고 시작Command 쓰기시에 EL신호가 ON상태의 경우, EL신호가 ON상태의 방향에서는 

시작하지 않습니다. 

RENV1.ELM에는 동작 방향 EL신호가 ON일 때의 처리를 즉시정지/감속정지를 설정 할 수 있습니

다. 감속정지를 한 경우는 동작 방향의 end limit위치를 통과하여 정지하기 때문에 기계적인 여유

가 필요하기 때문에 주의 바랍니다.  

+EL신호와 -EL신호의 최소 Pulse 폭은 입력 노이즈 필터 OFF이 경우는 기준Clock의 1주기분

(0.05μs)필요하지만.  

입력 노이즈 필터가 ON인 경우에는 설정시간 미만의 Pulse폭의 신호를 받아들이지 않습니다. 

SSTSW.SPEL과 SSTSW.SMEL의 +EL신호와 -EL신호의 모니터 할 수 있습니다. 

REST.ESPL과 REST.ESML의 읽기에서 +EL신호와 -EL신호ON에 의한 에러 interrupt 요인은 모

니터 할 수 있습니다. 

 

타이머 모드일 때의 +EL신호와 –EL 신호는 무시되지만, 그 경우에도 SSTSW.SPEL, 

SSTSW.SMEL의 읽기에서  +EL신호와 -EL신호의 모니터 할 수 있습니다. 

+EL신호와 -EL신호의 입력논리는 ELL입력단자에서 각축마다 설정 가능합니다. 

±EL신호의 입력논리설정                    <ELL입력단자> 

L:정논리입력 

H:부논리입력 

 

±EL신호ON시의정지방법설정        <RENV1.ELM(bit3)에 설정> 

0:±EL신호의 ON에서 즉시정지 

1:±EL신호의 ON에서 감속정지 

(FL정속 start및 FH정속 start상태에서는 즉 정지 합니다.) 
 

±EL입력 필터 설정               <RENV1.FLTR(bi26)에 설정> 

1:+EL,-EL,SD,ORG,ALM,INP입력에 삽입하고 RENV1,FTM1~0으로 

설정 한 pulse폭 이하의 신호를 무시 합니다. 

  

입력 필터의 특성 설정     <RENV1.FTM1~0(bit21~ 20)에 설정> 

“00”b : 3.2us                   “10”b: 200us 

“01”b: 25us                    “11”b: 1.6ms 
 

±EL신호의 읽기   <SSTSW.SPEL(bit12), SSTSW.SMEL(bit13)> 

SPEL=”0” : +EL신호의 OFF      SPEL=”1” : +EL신호의 ON 

SMEL=”0” : -EL신호의 OFF      SMEL=”1” : -EL신호의 ON 
 

±EL신호ON시에정지원인 읽기 <REST.ESPL(bit0), REST,ESML(bit1)> 

ESPL=”1” : +EL신호ON에 의한 정지 

ESML=”1”: -EL신호ON에 의한 정지 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



11-4-2. SD 신호 

PRMD. MSDE=”0”의 경우, SD신호는 무시됩니다. 

PRMD,MSDE=”1”로해서 SD신호입력을 유효로 한 경우, 동작 중에 SD신호가 ON되면, 

RENV1.SDM, RENV1.SDLT의 설정에 따라 <(1)감속 (2)Latch/감속 (3)감속정지 (4)Latch/감속정

지>합니다. 

 

1) 감속＜RENV1.SDM=”0”, RENV1.SDLT=”0”＞ 

정속 동작 중은 SD신호를 무시합니다.  

고속 동작 중은 SD신호ON에 따라 FL속도까지 감속합니다.  

감속 후 또는 감속 중에 SD신호가 OFF되면 FH까지 가속합니다. 

STAD(52h) Command 또는 STAUD(53h) command쓰기 때에 SD신호가 ON되어있는 경

우는 FL속도에서 동작합니다. 

SD신호가 OFF되면 FH까지 가속합니다. 

 
     

2) Latch/감속＜RENV1.SDM=”0”, RENV1.SDLT=”1”＞ 

정속 동작 중은 SD신호를 무시합니다.  

고속 동작 중은 SD신호 ON에 따라 FL속도까지 감속합니다.  

감속 후 또는 감속 중에 SD신호가 OFF가 되어도 FL속도를 유지하고, 

STAD(52h) Command 또는 STAUD(53h) command쓰기 때에 SD신호가 ON되어 있는 경

우는 FL속도에서 동작합니다. 

SD신호가 OFF가 되어도 FH속도는 가속 하지 않습니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

4) Latch/감속정지 <RENV1. SDM=”1”, RENV1. SDLT=”1”> 

정속 동작중에 SD신호가 ON이면 정지합니다.  

고속동작 중에 SD신호ON에 따라, FL속도까지 감속 후 정지합니다.  

감속 중에 SD신호가 OFF 되어도 가속 하지 않습니다. 

시작Commnad 작성시에 SD신호가 ON일 경우는, 시작하지 않고 동작완료 됩니다. 

정지 시에 INT신호를 출력합니다. 

 
SD신호의 입력논리는 변경 가능합니다. SD신호는 입력방법에 Latch입력을 선택

(RENV1.SDLT=”1”했을 경우,  다음 시작 시에 SD입력이 OFF이면 Latch를 해제 합니다. 

또 Latch입력 해제(RENV1.SDLT= “0”)으로 하여도 리셋됩니다. 

SD신호의 최소Pulse너비은 입력필터OFF의 경우는 기준Clock의 2주분기(0.1μs)가 필요하지

만, 입력필터가 ON인 경우에는 설정시간 미만의 Pulse너비의 신호를 받아 들일 수 없게 됩

니다. 

Sub Status에서 SD신호의 Latch신호,RSTS register에서 SD단자상태를 모니터 할 수 있습니 

다. 또한 REST레지스터 신호 ON에 의해 에러 interrupt요인을 모니터 할 수 있습니다. 

ＳＤ신호입력의 유효／무효설정< PRMD.MSDE(Bit8)에 설정>  

０：ＳＤ신호입력은 무효 

１：ＳＤ신호입력은 유효 

[PRMD]       (WRITE) 

15                  8 

- - - - - - - n 
 

3)감속정지<RENV1.SDM=”1”, RENV1.SDLT=”0”> 

  정속동작중의 SD신호가 ON하면 정지합니다.  

고속동작중에 SD신호ON에 따라 FL속도까지 감속 후 정지합니다.  

감속중에 SD신호가 OFF이 되면 FH까지 가속합니다. 

  시작Command작성할 때에 SD신호가 ON일 경우는, 시작하지 않고 동작완료가 됩니다. 

  정지시에 INT신호를 출력합니다. 
 



ＳＤ신호의 입력논리설정   <RENV1.SDL(Bit6)에 설정>  

０：부논리 

１：정논리 

[RENV1]       (WRITE) 

7                    0 

- n - - - - - - 
 

ＳＤ신호ＯＮ시의 처리 설정 <RENV1.SDM(Bit4)에 설정> 

０：ＳＤ신호에서 감속하고, ＦＬ정속동작 

１：ＳＤ신호에서 감속정지 

(FL정속 start 및 FH정속 start상태에서는 즉 정지 합니다.) 

[RENV1]       (WRITE) 

7                    0 

n - - n - - - - 
 

ＳＤ신호입력 설정       <RENV1.SDLT(Bit5)에 설정>  

０：ＳＤ신호는 레벨입력    １：ＳＤ신호는Latch입력 

(Latch해제는, 다음에 시작할 때에ＳＤ입력이ＯＦＦ이거나, 레

벨입력을 설정) 

[RENV1]       (WRITE) 

7                    0 

- - n - - - - - 
 

ＳＤ신호 Latch신호 읽어내기   <SSTSW.SSD(Bit15)>  

０：ＳＤLatch신호ＯＦＦ  

１：ＳＤLatch신호ＯＮ 

[SSTSW]       (READ) 

15                   8 

n - - - - - - - 
 

ＳＤ신호 읽어내기          <RSTS.SDIN(Bit14 >  

０：ＳＤ신호ＯＦＦ  

１：ＳＤ신호ＯＮ 

[RSTS]        (READ) 

15                   8 

- n - - - - - - 
 

ＳＤ신호 정지시의 ＩＮＴ요인 읽어내기<REST.ESSD(Bit5)> 

１：ＳＤ신호ＯＮ에 의한 감속정지 

 

[REST]        (READ) 

7                    0 

- - n - - - - - 
 

ＳＤ입력 필터 설정   <RENV1.FLTR(Bit26)에 설정> 

１: +EL,-EL,SD,ORG,ALM,INP 입력에 삽입하고 RENV1, 

FTM1~0으로 설정 한 pulse폭 이하의 신호를 무시 합니다.  

[RENV1]       (WRITE) 

31                  24 

- - - - - n - - 
 

입력 필터 특성 설정 <RENV1.FTM1~0(Bit21~20)에 설정>  

“００:b：３．２μｓ        “１０”b：２００μｓ  

“０１”b：２５μｓ          “１１”b：１．６ｍｓ 

[RENV1]       (WRITE) 

23                  16 

- - n n - - - - 
 

 

  



11-4-3. ORG, EZ신호 

이와 같은 신호는 원점복귀동작 모드에서 유효합니다. 

ORG신호의 최소Pulse시간은 입력 필터OFF일 경우는 기준Clock의 2주분기(0.1μs)이지만, 입력필

터가 ON의 경우에 설정시간 미만의 Pulse시간 너비의 신호를 받아드릴 수 없게 됩니다. 

또한 ORG신호는 출력Pulse ON일 때의 타이밍으로 샘플링 되기 때문에, 1Pulse길이 이상에서는 

ORG입력을 ON상태에 유지 바랍니다. ORG신호, EZ신호의 입력논리는 RENV1, RENV2 레지스터

로 변경 가능 합니다. ORG단자상태는 SSTSW(Sub Status)의 읽기 내기에 따라, 또는 EZ단자상

태는 RSTS(확장 Status) 레지스터의 읽어 내기에 의해 모니터 가능합니다. 

원점동작모드의 상세에 대해서는 “9-5. 원점동작모드”를 참조 바랍니다. 

 

ORG신호와 EZ신호의 타이밍 (입력 필터 OFF일 때)     TCLK : 기준 Clock 주기 

 
(ⅰ) ｔ≧ 2×TCLK일 때 ･･･ 카운트한다 

(ⅱ) TCLK ＜ｔ＜2×TCLK일 때 ･･･ 카운트 할지는 부정(不定) 

(ⅲ) ｔ≦TCLK일 때 ･･･ 카운트 하지 않는다 

 

ORG신호, EZ를 유효로 하는 모드 설정<PRMD의MOD6~0(BIT6~0)에 설정> 

001 0000：(+)방향 원점 복귀 

001 1000：(-)방향 원점 복귀 
 

원점 복귀 방법 설정                      <RENV2의ORM(BIT29)에 설정> 

０：ＯＲＧ입력만을 사용 

１：ＯＲＧ입력과 ＥＺ입력을 사용 
 

ＯＲＧ신호의 입력 논리 설정              <RENV1의ORGL(BIT7)에 설정> 

０：부논리 

１：정논리 
 

ＯＲＧ입력 필터 설정                    <RENV1의FLTR(BIT26)에 설정> 

１: +EL,-EL,SD,ORG,ALM,INP 입력에 삽입하고 RENV1,FTM1~0으로 설정 한 

pulse폭 이하의 신호를 무시 합니다. 

  

입력 필터의 시간수설정            <RENV1의FTM1~0(BIT21~20)에 설정> 

“００”b：３．２μｓ   “１０”b：２００μｓ 

:０１”b： ２５μｓ    “１１”b：１．６ｍｓ 
 

ＯＲＧ신호 읽어내기                        <SSTSW의SORG(BIT14)> 

０：ＯＲＧ신호ＯＦＦ 

１：ＯＲＧ신호ＯＮ 
 

ＥＺ카운트수 설정                <RENV2의EZD3~0(BIT27~24)에 설정> 

원점복귀완료조건, ＥＺ카운트분 동작에서 ＥＺカウント수 설정 

ＥＺＤ３~０에, (카운트수－１)의값을 설정、설정값은0~15 
 

ＥＺ신호 입력논리설정                   <RENV2의EZL(BIT28)에 설정> 

０：Falling Edge 

１：Rising Edge 
 

ＥＺ신호의 읽어내기                          <RSTS의SEZ(BIT10)> 

０：ＥＺ신호ＯＦＦ 

１：ＥＺ신호ＯＮ 
 

ＥＺ입력 필터 설정                      <RENV1의EINF(BIT18)에 설정> 

１：ＥＡ，ＥＢ，ＥＺ입력에 필터를 삽입합니다. 

ＣＬＫ３주기분이하의 펄스 너비는 무시됩니다. 
 



11-5. 서보모터 I/F 

11-5-1. INP신호 

Pulse열 입력 타입의 서보 드라이브에서는, 내부에 지령Pulse입력과 피드백 Pulse입력과의 차

이를 카운트하는 편차카운트가 있으며, 그 차이가 “0”에 되도록 모터를 제어합니다. 즉 서보모

터는 지령Pulse보다도 늦게 동작하며, 지령Pulse를 정지하여도 드라이브 내의 편차 카운트가 

“0”이 될 때까지정지가 늦어집니다. 

 

본 LSI는 동작완료판단을 Pulse 출력완료시가 아닌, 서보 드라이브에서의 위치결정완료신호

(INP신호)의 입력 시로 선택도 가능 합니다. 

동작완료판단을 INP신호의 입력 시로 할 경우, 동작완료에 따라 BSY신호, Main Status정지조건 

BIT(MSTSW, SRUN,MSTSW,SENI,MSTSW,SEND,MSTSW,SERR,MSTSW,SINT) 또는 확장 

Status의 동작 상태(RSTS,CND3~0)의 변화도 INP신호의 입력시가 됩니다. 

 

INP신호의 입력논리는 변경 가능합니다. 

INP신호의 최소Pulse폭은 입력노이즈필터OFF의 경우, CLK신호 1주기분(0.05μs)입니다. 입력노

이즈필터 ON인 경우에는 설정 시간 미만의 Pulse 폭의 신호를 받아 들일 수 없게 됩니다. 또

한, Pulse출력완료시에 이미 INP신호ON의 경우에는, 지연 없이 동작완료 됩니다. RSTS(확장 

Status)레지스터의 읽기의 따라 INP신호를 모니터 가능합니다. 

 

ＩＮＰ신호에 의한 동작완료 지연 설정<PRMD의MINP(BIT9)에 설정> 

０：ＩＮＰ신호에 의한 동작 완료 지연 없음 

１：ＩＮＰ신호가 ＯＮ까지 동작완료（스테이터스, ＢＳＹ)가 지연 

 

ＩＮＰ신호의 입력 논리 설정     <RENV1의INPL(BIT22)에 설정> 

０：부논리 

１：정논리 
 

ＩＮＰ신호 읽어내기                  <RSTS의SINP(BIT16)> 

０：ＩＮＰ신호ＯＦＦ 

１：ＩＮＰ신호ＯＮ 
 

ＩＮＰ입력 필터 설정           <RENV1의FLTR(BIT26)에 설정> 

１：±EL,SD,ORG,ALM,INP입력에 필터를 삽입합니다. 

필터를 삽입하면, FTM설정값 이하의 펄스 너비 신호는 무시됩니다. 
 

입력 필터 특성 설정             <RENV1의FTM(BIT21,20)에 설정> 

“００”b：３．２μｓ   “１０”b：２００μｓ 

“０１”b： ２５μｓ    :１１:b：１．６ｍｓ 
 

 

 

  



11-5-2. ERC신호 

서보모터는 지령Pulse를 정지하여도 서보드라이버내의 편차 카운트가 “0”이 될 때까지 정지가 늦

어집니다. 원점복귀 완료 시 등에서 서보모터를 즉시 정지시키기 위해서는 서보 드라이버내의 편

차 카운트를 클리어 시킬 필요가 있습니다. 

본 LSI는 서보드라이버내의 편차카운트를 클리어하기 위한 신호(ERC신호)를 출력할 수 있습니다. 

ERC신호는 원쇼트 신호/레벨 신호로 출력되고, RENV1(환경설정1)레지스터의 EPW설정에 따라 

선택 

가능합니다. 또한 서보드라이브에서 ERC신호가 H레벨(OFF상태)에 복귀해서부터 지령 Pulse를 

받아드릴 때까지 시간을 필요로 한 경우, RENV1레지스터의 ETW설정에 따라 ERC신호OFF타이머

시간을 선택 가능합니다. 

 
원점복귀완료시의 ERC신호를 출력하기 위해서는 RENV1.EROR(비트11)=”1”로 하여, ERC신호를 

자동출력에 설정 바랍니다. 이 때의 ERC신호출력타이밍은 “9-5-1. 원점복귀동작”의 타이밍파형

을 참조 바랍니다. 

또한 +EL신호,-EL신호, ALM신호 또는 CEMG신호입력 또는 CMEMG(05h)Command에 따른 즉시

정지 시에 ERC신호를 출력하기 위해서는 RENV1.EROE(비트10)=”1”로 하여, ERC신호를 자동출

력에 설정 바랍니다. (감속정지의 경우, 자동출력에 설정하여도 출력하지 않습니다.) 

ERC신호는 ERC출력Command(24h)의 쓰기에 따라 출력도 가능합니다. 

ERC신호의 출력논리는 RENV1레지스터의 설정에 따라 변경가능하며, RSTS(확장 Status)레지스터

의 읽기에 따라 ERC신호를 모니터 할 수 있습니다. 

 

ＥＲＣ신호자동출력의 설정      <RENV1의EROE(BIT10)에 설정> 

０：EL, ALM, CEMG입력 정지시에 ERC신호를 출력하지 않는다. 

１：EL, ALM, CEMG입력 정지시에 ERC신호를 자동출력 

 

ＥＲＣ신호자동출력 설정<RENV1의EROR(BIT11)에 설정> 

０：원점 복귀 완료시에 ＥＲＣ신호를 출력하지 않는다. 

１：원점 복귀 완료시에 ＥＲＣ신호를 자동출력 

 
ＥＲＣ신호출력 너비설정<RENV1의EPW2~0(BIT14~12)에 설정> 

“０００”b： １２μs    “１００”b： １３ｍs 

“００１”b：１０２μs   “１０１”b： ５２ｍs 

“０１０”b：４０８μs   “１１０”b：１０４ｍs 

“０１１”b： １.６ｍs  .”１１１”b：레벨출력 

 

ＥＲＣ신호출력 논리설정<RENV1의ERCL(BIT15)에 설정> 

０：부논리 

１：정논리  
ＥＲＣ신호ＯＦＦ타이머시간 설정 

<RENV1의ETW1~0(BIT17~16)에 설정> 

“００”b： ０μs   “１０”b： １.６ｍs  

“０１”b：１２μs  “１１”b：１０４ｍs  



 

ＥＲＣ신호 읽어내기<RSTS의SERC(BIT9)> 

０：ＥＲＣ신호ＯＦＦ 

１：ＥＲＣ신호ＯＮ 
 

비상 정지 Command<CMEMG:BIT제어Command> 

ＥＲＣ신호를 출력한다 
 

ＥＲＣ신호의 출력Command<ERCOUT:BIT제어Command> 

ＥＲＣ신호를ＯＮ상태로 한다 
 

ＥＲＣ신호 출력 리셋Command<ERCRST:BIT제어Command> 

ＥＲＣ신호를ＯＦＦ상태로 한다 
 

 

11-5-3. ALM신호 

알람신호(ALM신호)를 입력합니다. 

동작 중에 ALM신호가 ON이 되면 즉시정지/감속정지합니다. 다만 ALM신호입력에서 감속정지하

는것은 고속시작에만 가능합니다. 정속 시작시에는 즉시 정지합니다. 

그리고 감속정지의 경우에는, 정지할 때까지 ALM입력ON상태를 유지 바랍니다. 

시작Command 작성시에 ALM신호가 ON상태의 경우는 Pulse를 출력하지 않습니다. 

ALM신호의 최소 Pulse 폭은 입력필터OFF에의 경우는 기준Clock의 2주분기(0.1μs)지만, 입력필

터가 

ON일 경우에는 설정시간 미만의 Pulse폭의 신호를 받아 들일 수 없습니다. 

ALM신호의 입력논리는 변경가능하며, SSTSW(Sub Status)의 읽기에 따라, 신호상태를  

모니터 가능합니다. 

 

ＡＬＭ신호ＯＮ시의 정지방법설정<RENV1의ALMM(BIT8)에 설정> 

０：ＡＬＭ신호ＯＮ에서 즉시정지 

１：ＡＬＭ신호ＯＮ에서 감속정지（고속시작시에만） 
 

ＡＬＭ신호의 입력논리설정      <RENV1의ALML(BIT9)에 설정> 

０：부논리 

１：정논리 
 

ＡＬＭ신호 읽어내기           <SSTSW의SALM(BIT11)> 

０：ＡＬＭ신호ＯＦＦ 

１：ＡＬＭ신호ＯＮ 
 

ＡＬＭ신호ＯＮ시의 정지요인 읽어내기  <REST의ESAL(BIT7)> 

１：ＡＬＭ신호 ＯＮ에 의한 정지 

 

ＡＬＭ입력 필터 설정   <RENV1의FLTR(BIT26)에 설정> 

１ ： +EL,-EL,SD,ORG,ALM,INP 입력에 삽입하고 RENV1,FTM1~0

으로 설정 한 pulse폭 이하의 신호를 무시 합니다. 
 

入力필터의 특성설정     <RENV1의FTM1~0(BIT21~20)에 설정> 

“００”b：３．２μｓ   “１０”b：２００μｓ  

“０１”b： ２５μｓ    “１１”b：１．６ｍｓ 
 

  



11-6. 외부시작/동시시작 

11-6-1. CSTA신호 

본LSI는 CSTA단자를 사용하여 외부신호에 의해 시작 할 수 있습니다. 

사전에 PRMD. MSY=”01”에 설정해 두면 CSTA=L level의 타이밍에서 시작합니다. 

그리고 본 LSI를 여러 개 사용하여 다축 제어를 할 경우, 각 LSI의 CSTA단자끼리를 접속시켜,  

같은 신호를 출력함으로써 “CSTA입력대기”에 있는 축을 동시에 시작시킬 수 있습니다.  

이 경우 CSTA단자에서 시작신호를 출력 할 수 있습니다. 

CSTA단자의 논리변경을 할 수 없습니다. 

RIRQ(이벤트 interrupt 요인)레지스터에 설정하는 것에 따라, 동시 시작시에(CSTA입력ON일 때)에 

INT신호를 출력 시킬 수 있습니다. 

RIST레지스터를 읽기에 따라 이벤트 interrupt 발생 요인을 확인 가능합니다. 또한 RSTS(확장 

Status)레지스터를 불러냄으로써 동작상태(CSTA입력대기), 또는 CSTA단자상태를 모니터 가능합

니다. 

 

<동시시작의 방법> 

동시시작 시킬 축의 RMD레지스터의 MSY1~0(비트19~18)=”01”에 설정 후, 시작Command를 작

성하여 “CSTA입력대기”상태로 합니다. 이 후 하기의 두가지 방법에 따라 시작합니다. 

1) 동시시작Command의 쓰기에 따라 CSTA단자부터 Pulse폭이 기준Clock의 8주기분 

(CLK=19.6608MHz시에 약0.4μs)의 원쇼트신호가 출력됩니다. 

2) 외부에서 하드신호를 입력한다. 

하드신호는 오픈컬렉터출력(74LS06등)에서 드라이브한 후 입력 바랍니다. 

CSTA신호의 입력방법으로써 레벨트리거입력과 엣지트리거가 선택 가능합니다. 다만, 레벨트리거

입력을 선택한 경우, CSTA단자 = “L”에서 시작Command를 작성하면 즉시 시작합니다. 

각 LSI의 CSTA단자끼리를 접속한 상태에서도 시작Command에 따라 각축을 단독으로 시작시킬 

수도 있습니다. 

“CSTA입력대기”상태의 해지에는 즉시정지Command(49h)를 작성 바랍니다. 

 

1) LSI사이의 동시시작을 할 때는 하기처럼 접속 바랍니다. 

 
 

시작신호는 Pulse너비의 기준Clock 4주기분(CLK=19.6608MHz시에 약0.2μs)이상의  

원쇼트 신호로써 해 주세요. 

  

2) 외부회로부터 동시시작을 할 때는 하기처럼 접속 바랍니다. 
 



  

ＣＳＴＡ입력대기설정      <PRMD의MSY1~0(Bit19~18)에 설정> 

“０１”b：ＣＳＴＡ입력에 의해 시작합니다. 

 
ＣＳＴＡ신호의 입력사양설정    <RENV1의STAM(Bit18)에 설정> 

０：ＣＳＴＡ신호는 Level trigger입력 

１：ＣＳＴＡ신호는 Edge trigger입력 

 
ＣＳＴＡ신호 읽어내기             <RSTS의SSTA(Bit5)> 

０：ＣＳＴＡ신호ＯＦＦ 

１：ＣＳＴＡ신호ＯＮ 
 

동작 상태 읽어내기               <RSTS의CND(3~0)(Bit3~0)> 

“００１０”b：ＣＳＴＡ입력대기 

 
Event interrupt요인설정         <RIRQ.IRSA(Bit12)에 설정> 

１：ＣＳＴＡ입력 ＯＮ시에ＩＮＴ신호를 출력합니다 

 
Event interrupt읽어내기          <RIST.ISSA(Bit13)>  

１：ＣＳＴＡ신호ＯＮ일 때 

 
동시 시작 Command               <CMSTA:동작Command>  

ＣＳＴＡ단자에서 기준Clock8주분의 너비의 원쇼트펄스를 출력 

（ ＣＳＴＡ단자는 양방향단자로, 출력신호를 재입력합니다.） 
 

자축만, 동시시작Command          <SPSTA:동작Command> 

자축에만, ＣＳＴＡ신호가 입력된 것과 같이 처리합니다. 

 
 

11-6-2. PCS신호 

목표위치 오버라이드2에서 사용하는 PCS신호는,RENV1.PCSM(비트30)=”1”, PRMD.MSY(비트

19~18)=”01”에 설정하는 것에 의해,자축에만 유효한 CSTA신호로 가능합니다. 

PCS입력신호는 논리변경 가능하며, 단자의 상태는 RSTS(확장 Status)레지스터에서 모니터 가

능합니다. 

 

ＰＣＳ신호의 기능설정       <RENV1.PCSM(Bit30)에 설정  

１：ＰＣＳ입력을 자축에만 유효하는ＣＳＴＡ신호로한다. 

 
ＣＳＴＡ입력대기설정       <RMD.MSY1~0(Bit19~18)에 설정> 

“０１”b：ＣＳＴＡ입력에 따라 시작합니다. 

 
ＰＣＳ신호 입력논리설정       <RENV1.PCSL(Bit24)에 설정> 

０：부논리 

１：정논리 

  
ＰＣＳ신호 읽어내기               <RSTS.SPCS(Bit8)> 

０：ＰＣＳ신호ＯＦＦ 

１：ＰＣＳ신호ＯＮ 

 
 

 



11-7 외부감속/동시 감속 

본 LSI은 CSD단자에 따라 외부 신호에 의한 감속 또는 감속 정지를 행할 수 있습니다. 

PRMD.MCED=”1”로 설정하고, “CSD입력에 의한 감속을 유효”로 설정해 두면 CSD=L의 타이밍

으로 감속 또는 감속 정지 합니다. 감속 방법이나 감속 동작의 설정은 SD신호와 같습니다. 

CSD단자의 논리변경은 행하지 않습니다. 

또 본 LSI를 복수 개 사용하여 많은 축의 제어를 행하는 경우, 각 LSI의CSD단자끼리를 접속해서 

같은 신호를 입력하면 “CSD입력에 의한 감속을 유효”로 설정하고 있는 축이 동시에 감속 합니다. 

이 경우 CSD단자로부터 감속 신호를 출력 합니다. 

RSTS 레지스터를 읽어내기 하는 것에 따라,CSD 단자상태를 모니터 합니다. 

 

<동시 감속의 방법> 

동시 감속 시키는 축은 PRMD.MCDE=”1”로 설정하고 START 합니다. 

그 후 하기의 방법에 의해 동시 감속 합니다. 

① 외부로부터 HARDWARE신호를 SD단자로 입력 합니다. 

PRMD.MCD0=”1”의 경우에 CSD단자로부터 PULSE폭이 CLK신호 8주기분 (약 0.4us)의 

one shot신호가 출력 됩니다. 

② 외부로부터 hardware 신호를 CSD단자로 입력 합니다. 

Hardware신호는 open컬렉터 출력 (74LS06등)에서 드라이브하고 나서 입력 바랍니다. 

    

① LSI사이의 동시 감속을 행하는 경우는 아래와 같이 접속 합니다. 

 
 

 

② 외부회로로부터 동시 감속을 행하는 경우는 아래와 같이 접속 합니다. 

 
 

감속 신호는 pulse폭이 CLK신호 4주기분(약0.2us)이상의 one shot신호를 입력 바랍니다. 

 

CSD입력의 유효설정             <PRMD.MCDE(Bit 28)로 설정  

1 : CSD입력에 의한 정지를 유효. (감속 또는 감속 정지 합니다.) 

[PRMD]        (WRITE) 

 
CSD신호의 자동 출력 설정       <PRMD.MCD0(Bit 29)로 설정  

1 : CSD신호입력 때에 CSD신호를 자동 출력 합니다. 

 (출력 신호 폭은 CLK신호 8주기분.) 

[PRMD]        (WRITE) 

 
CSD신호의 읽기                  <RSTS.SCD(Bit 4)을 취득? 

0: CSD신호 OFF 

1: CSD신호 ON  

 

[PSTS]        (READ) 

 

에러 INTERRUPT요인의 읽기       <REST.ESSP(Bit 3)을 취득> 

1: CSD신호 ON에 의한 정지 때 

[PSTS]        (READ) 

 
 



 

 

11-8. 외부정지/동시정지 

본LSI는 CSTP단자에 따른 외부신호에 의해 즉시정지/감속정지 할 수 있습니다. PRMD.MSPE(비

트24)=”1”에 설정하여, “CSTP입력에 의한 정지가 유효”로 해두면, CSTP=L level의  

타이밍에서 즉시정지/감속 정지합니다. 정속 start때의 정지 방법은 즉 정지만 입니다. 

고속 start때의 정지 방법은 즉 정지와 감속 정지에서 선택 합니다. 

CSTP단자의 논리변경을 할 수 없습니다. 

그리고 본LSI를 여러 개 사용하여 다축의 제어를 할 경우, 각LSI의 CSTP단자끼리를 접속시켜, 같

은 신호를 입력하는 것으로 “CSTP입력에 의한 정지가 유효”로 되어있는 축을 동시에 정지시킬 

수 있습니다. 이 경우 CSTP단자에서 정지신호를 출력 가능합니다. 

CSTP입력ON에 의한 정지시에는 INT신호를 출력하고, REST레지스터를 불러냄으로써, 에러 

interrupt요인을 확인 할 수 있습니다. 또한 RSTS(확장 Status)레지스터를 읽기에 의해 CSTP단자

상태를 모니터 할 수 있습니다. 

 

<동시정지의 방법> 

동지정지시키는 축은 CSTP  신호 입력 유효(PRMD.MSPE(비트24)=”1”에 설정하고 시작합니다. 

그 후, 아래의 3가지 방법에 따라 동시정지합니다. 

1) CMSTP(07h)Command의 쓰기 

PRMD.MSP0=”1”의 경우에 CSTP단자에서 Pulse폭이 기준Clock의 8주기분 

(CLK=19.6608MHz시에서 약約0.4μs)의 원쇼트신호가 출력됩니다. 

2) 외부에서 하드신호를 입력합니다. 

하드신호는 오픈컬렉터출력(74LS06등)에서 드라이브한 후 입력 바랍니다. 

3) 이상 정지 때 CSTP(PRMD.MSPO=”1”로 설정한 축의 이상 정지 

CSTP단자에서 Pulse폭이 기준Clock의 8주기분(CLK=19.6608MHz에서 약0.4μs)의 원쇼

트신호가 출력됩니다. 

 

각LSI의 CSTP단자끼리 접속시킨 상태에서도 정지Command에 의해 각축을 단독으로 정지시키는 

것도 가능합니다. 

 

1) LSI사이의 동지정지를 할 때는 하기처럼 접속 바랍니다. 

  

정지신호는 Pulse 너비의 기준Clock의 4주기분(CLK=19.6608MHz에서 약0.2μs)이상의  

원쇼트신호로 하면 됩니다. 

 

 

  

2) 외부회로부터 동시정지을 할 때는 하기처럼 접속 바랍니다. 
 



ＣＳＴＰ입력 유효설정         <PRMD.MSPE(Bit24)에 설정> 

１：ＣＳＴＰ입력에 따라 정지가 유효. (즉시정지／감속정지합니다.) 

 
ＣＳＴＰ신호의 자동출력설정      <PRMD.MSPO(Bit25)에 설정> 

１：이상 정지시에、ＣＳＴＰ신호를 자동 출력한다 

(출력신호너비는 ＣＬＫ신호８주기분)  
Command정지시의ＣＳＴＰ신호출력설정 <RENV2.CSPO(Bit13)에설정> 

１：PRMD레지스터에서 MSPO=1이면, Command정지시에도  

CSTP신호를 출력한다 

０：Command정지시에는, CSTP신호를 출력하지 않는다  

ＣＳＴＰ신호ＯＮ일 때의 정지방법 설정 <RENV1.STPM(Bit19)에 설정> 

０：ＣＳＴＰ신호ＯＮ에서 즉지 정지합니다. 

１：ＣＳＴＰ신호ＯＮ에서 감속 정지합니다. 

(FL정속 start 및 FH 정속 start상태에서는 즉 정지 합니다.)  

ＣＳＴＰ신호 읽어내기                 <RSTS.SSTP(Bit6)> 

０：ＣＳＴＰ신호ＯＦＦ 

１：ＣＳＴＰ신호ＯＮ  
Error Interrupt 읽기                     <REST.ESSP(Bit3)> 

１：ＣＳＴＰ신호ＯＮ에의한 정지 시。 

 
동시 정지Command            <CMSTP:동작 Command>  

ＣＳＴＰ단자부터 기준클럭 8주기분의 폭의 one shot pulse출력 

( ＣＳＴＰ단자는 쌍 방향 단자로、출력 신호를 재 입력 합니다.） 

 
 

11-9, 비상정지 

본LSI에서는 비상정지신호로써 CEMG입력단자가 있습니다. 

동작중에 CEMG단자=L 레벨이 되거나, 또는 CMEMG(05h) Command를 작성하는 것에 의해, 모

든 축 즉시 정지가 됩니다.  

CEMG단자= L레벨인 사이에는 어느 축도 동작할 수 없습니다. 

CEMG단자의 논리변경은 할 수 없습니다. 

 

CEMG=L 레벨에 의한 정지 시에는 INT신호를 출력하고, REST레지스터를 불러내는 것으로 에러 

interrupt 요인을 확인 할 수 있습니다. 

또한 RSTS(확장 Status)레지스터를 불러내는 것으로 CEMG단자상태를 모니터 할 수 있습니다. 

 

CEMG신호의 읽기   <RSTS.SEMG(Bit7)을 취득> 

0 : CEMG 신호 OFF 

1 : CEMG 신호 ON 
 

Error interrupt 요인의 읽기     <REST.ESEM (Bit4)를 취득> 

1 : CEMG신호 ON에 의한 정지 시 

 
비상 정지 command      <CMEMG : 동작 command> 

CEMG신호를 입력했을 때와 동등의 처리를 행합니다. 

 
 

 주의. 통상의 정지동작에서는 최종 Pulse폭이 확보되지만, 비상정지동작에서는 최종 Pulse폭이 

확보 되지 않고 히게상태가 되는 경우가 있습니다. 히게상태가 될 때에는 모터드라이브에는 영향

을 주지 않고, 본 LSI의 내부 가운터에만 카운트하는 것으로 생각됩니다. (위치관리의 착오) 그렇

기 때문에 비상정지후에는 원점복귀를 하는 내부위치와 기계위치를 일치시킬 필요가 있습니다. 

 

 

 



11-10. 카운트 

11-10-1. 카운트의 종류와 입력방법 

본LSI는, 위치결정 커운터(RPLS register)외의 카운트2회로/축을 내장하고 있습니다. 

 

위치결정카운트는 동작모드와 관계없이, 시작할 때에 RMV(목표위치)레지스터의 절대값이 로드되

어 Pulse 출력마다 다운 카운트 합니다. 다만, RMD.MPCS(비트14)=”1”에 설정하고 

목표 위치 오버 라이트2를 실행중일 대와 PCS입력이 ON할 때 까지 다운 카운트 하지 않습니다. 

COUNTER1, COUNTER2의 카운트입력은 RENV3(환경설정3)레지스터의 설정에 따라 아래의 표와  

같이 선택 가능합니다.  *○는 카운트가능 

 COUNTER1 COUNTER2 

COUNTER의 종류 UP DOWN COUNTER UP DOWN COUNTER 

Bit 길이 32 32 

출력 pulse O O 

Encoder (EA/EB)입력 O O 

 

COUNTER1 입력의 설정          <RENV3.CIS1(Bit 0)에 설정> 

0: 출력 pulse 

1: EA/EB 입력  

COUNTER2 입력의 설정          <RENV3.CIS2(Bit1)에 설정> 

0: EA/EB입력 

1: 출력 PULSE 
 

 

 

카운트의 입력인 EA/EB신호의 입력방법으로 2가지 방법을 선택 할 수 있습니다. 

1) 신호입력방법 : 90도위상차신호(1,2,4체배)를 입력 

카운트의 방향 : EA입력의 위상이 진행될 때에 카운트업,  

EB입력의 위상이 진행될 때에는 카운트 다운 

2) 신호입력방법 : (+)Pulse, (-)Pulse의 2Pulse를 입력 

카운트의 방향 : EA입력 시작에서 카운트업, EB입력 시작에서 카운트다운 

 

또한 EA/EB입력신호의 카운트방향을 역전(상기의 카운트 방향과 반대)하는 것도 가능합니다. 

 

EA입력과 EB입력이 동시에 변화한 경우는 에러로 하고, REST(에러 interrupt 요인)레지스터에서 

모니터 가능합니다. 

 



 
 

RENV2.EDIR=”0”일 때의 EA/EB입력과 카운트타이밍은 아래의 표와 같습니다. 

PA/PB입력에 관하여 [9-3. Pulse입력모드]를 참조 바랍니다. 

 

① 90도 위상 차 신호 1체배 입력의 때 

 
② 90도 위상 차 신호 2체배 입력의 때 

 
③ 90도 위상 차 신호 4체배의 때 

 
④ 2PULSE 입력의 때 (6->H의 엣지에서 counter) 

     

 
 

 

  



11-10-2. 카운트Latch/리셋 

모든 카운트는 RENV3(환경설정3)레지스터에 의해, 하기의 세가지 방법에서 카운트값을 Latch가

능하며, Latch한 값은 RLTC1,RLTC2레지스터에서 불러 낼 수 있습니다. 

1) LTC신호OFF→ON일 때 

2) ORG신호OFF→ON일 때 

3) Command의 쓰기 

LTC신호의 타이밍은 RENV1(환경설정1)레지스터에서 설정 할 수 있고, 그리고 이벤트interrupt요

인으로 LTC신호, ORG신호ON에 의해 카운트값의 Latch일 때에 INT신호를 출력시킬 수 있습니다. 

 

카운트의 리셋은 Command 쓰기에서 하며, 리셋신호의 외부입력단자는 없습니다. 

다만, 가운터값의 Latch직후의 카운트를 클리어하는 기능이 있어, Latch신호는 외부입력할 수 있

기 때문에, 외부신호에 따른 리셋이 필요한 경우에는 LTC입력을 사용 바랍니다. 

또한 카운트값의 Latch직후의 카운트를 리셋시키는 기능을 [Latch&클리어기능]라고 부릅니다. 

 

Latch타이밍은 RENV3(환경설정3)에서 설정가능하며, 그리고 이벤트interrupt로써 LTC입력에 의한 

Latch일 때와 ORG입력에 의한 Latch일 때에 INT신호를 출력 합니다.  

 

LTC 신호의 설정                <RENV.LTCL(Bit 23)에 설정> 

0: 시작 edge에서 latch 

1: 시작 edge에서 latch  
LTC신호의 읽기             <RSTS.SLTC (Bit 13)에 취득> 

0: LTC신호OFF 

1: LTC신호 ON  
COUNTER1 Latch & clear 기능의 설정<RENV3.CU1L(Bit 4)에 설정> 

0: latch 직후에 COUNTER1을 clear 하지 않습니다. 

1: latch 직후에 COUNTER1을 clear 합니다.  
COUNTER2 Latch & clear 기능의 설정<RENV3.CU2L(Bit 8)에 설정> 

0: latch 직후에 COUNTER2을 clear 하지 않습니다. 

1: latch 직후에 COUNTER2을 clear 합니다. 
 

COUNTER 1외부 입력에서의 latch의 설정 <RENV3.L0F1(Bit5)에 설정> 

0: LTC신호 입력에서 COUNTER1을 latch합니다. 

1: LTC신호 입력에서 COUNTER1을 latch 합니다.  
COUNTER 2외부 입력에서의 latch의 설정 <RENV3.L0F2(Bit9)에 설정> 

0: LTC신호 입력에서 COUNTER2을 latch합니다. 

1: LTC신호 입력에서 COUNTER2을 latch 합니다.  
COUNTER1 원점복귀 시의 latch설정   <RENV3.CU1R(Bit6)에 설정> 

0: 원점 복귀 시에 COUNTER1을 latch 하지 않습니다. 

1: 원점 복귀 시에 COUNTER1을 latch 합니다.  

COUNTER2 원점복귀 시의 latch설정   <RENV3.CU2R(Bit10)에 설정> 

0: 원점 복귀 시에 COUNTER2을 latch 하지 않습니다. 

1: 원점 복귀 시에 COUNTER2을 latch 합니다. 
 

Event interrupt 요인의 설정    <RIRQ.IRLT(Bit 8). RIRQ.IROL(Bit9)에 설정

> 

IRLT=”1” : LTC신호 ON에 의한 counter값의 latch시에 INT신호를 출력 합

니다. 

IR0L=”1” :ORG신호 ON때에 INT신호를 출력 합니다. 

 

Event interrupt 요인의 설정    <RIRQ.IRLT(Bit 8). RIRQ.IROL(Bit9)에 취득

> 

ISLT=”1” : LTC신호 ON에 의한 counter값의 latch시. 

IS0L=”1” :ORG신호 ON때 
 

COUNTER의 latch command   <LTCH: 제어 command> 

Counter (COUNTER1~2)의 내용을 latch 합니다. 

 



COUNTER의 reset command  <CUN1R ~ CUN2R : 제어 command> 

20h: COUNTER1을 reset 합니다. 

21h: COUNTER2를 reset 합니다.  

 

 

주의. Latch&클리어 기능을 사용한 경우, 클리어(Latch)타이밍과 카운트타이밍이 일치할 때에는,       

Latch직후에 “0”이되지 않고 “+1” 또는 “-1”이 됩니다. Comparator 기능으로 “0”검출을 할 

경우에는 주의 바랍니다. 

 

  



11-10-3. 카운트의 정지 

카운트의 정지방법에는 카운트동작의 정지설정     (RENV3, CU1H, RENV3. CU2H) 

과 카운트입력의 마스크설정(PRMD.MCCE, RENV2.E0FF) 두종류가 있습니다. 

카운트동작의 정지는 COUNTER1, COUNTER2 독립으로 하며, 그 때에 각 카운트 입력 선택은  

무관계입니다. 카운트 입력의 마스크에서는 그 입력이 선택되어진 카운트가 정지합니다. 

 

또한 타이머 모드의 경우 카운터 입력을 출력Pulse로 한 카운트는 카운트 동작의 정지 설정에 관

계 없이 카운터가 정지 합니다. 카운터 입력을 EA/EB 입력으로 한 카운터는 카운터 동작의 정지 

설정을 반영해서 EA/EB입력에 의한 카운터를 실행 합니다. 

그리고 카운트 입력을 출력Pulse로 하고 출력 PULSE의 마스크 설정(RENV1.RMSK)를 유효로 한 

경우 Pulse는 출력되지 않지만 카운트 동작의 정지로 설정이 되어 있지 않으면 카운트 동작을  

합니다. 

COUNTER1의 카운터 동작의 정지 설정 <RENV3.CU1H(Bit 2)에 설정> 

1: COUNTER1의 카운터 동작을 정지 합니다. 

 
COUNTER2의 카운터 동작의 정지 설정 <RENV3.CU2H(Bit 3)에 설정> 

1: COUNTER2의 카운터 동작을 정지 합니다 

 
출력 pulse용 카운터 입력의 마스크 설정 <PRMD.MCCE(Bit 11)에 설정> 

1: 카운터 입력의 설정을 [출력 PULSE]로 한 카운터가 정지 합니다. 

 
출력 pulse용 카운터 입력의 마스크 설정 <PRMD2.E0FF(Bit 14)에 설정

> 

1: 카운터 입력의 설정을 [EA/EB 입력]으로 한 카운터가 정지 합니다. 
 

출력 PULSE의 마스크 설정   <RENV1.PMSK (Bit 31)에 설정> 

1: 출력 pulse를 마스크 합니다. 

 
 

 

 

  



11-11. Comparator 

11-11-1. Comparator의 종류와 기능 

본LSI는 32비트의 Comparator 4회로/축을 내장하고 있으며, Comparator1,2,3,4로 부릅니다. 

Comparator1은 RCMP1레지스터 설정값과 COUNTER1를 비교합니다. 

Comparator2은 RCMP2레지스터 설정값과 COUNTER2를 비교합니다. 

Comparator3,4는 softlimit 기능전용 입니다. 

Comparator1,2의 비교방법은 3종(=,<,>)으로부터 선택가능하고, 비교 결과의 단자 출력을 행할 

수 있습니다. 또 비교 조건 성립 때에 event interrupt로서 INT신호출력도 행할 수 있습니다. 

Comparator1,2의 특수한 사용 방법에 link counter기능과 내부 동기 start기능이 있습니다. 

이들의 설명은 <11-11-2 link counter기능>과 <11-12-2 내부동기신호에 의한 start>를 참조 바

랍니다. 

Compartor3,4의 사용방법은 <11-11-3 soft limit 기능>을 참조 바랍니다. 

 

상기 comparator1,2의 설정은 RENV2 register, RENV3 register에서 행합니다. 

Comparator 1의 비교 조건 설정  <RENV3.C1S1~0 (Bit 13~12)에 설정> 

“00”b : comparator기능 OFF 

“01”b : (RCMP1)=(COUNTER1) 

“10”b : (RCMP1)>(COUNTER1) 

“11”b : (RCMP1)<(COUNTER1)  

Comparator 2의 비교 조건 설정  <RENV3.C2S1~0 (Bit 15~14)에 설정> 

“00”b : comparator기능 OFF 

“01”b : (RCMP2)=(COUNTER2) 

“10”b : (RCMP2)>(COUNTER2) 

“11”b : (RCMP2)<(COUNTER2)  

Event interrupt 요인의 설정 <RIRQ.IRC2 (Bit7), RIRQ.IRC1 (Bit6)에 설정

> 

IRC1 (Bit 6)=”1” : comparator1조건 성립 시에 INT신호를 출력 

IRC1 (Bit 7)=”1” : comparator2조건 성립 시에 INT신호를 출력 
 

Event interrupt 요인의 설정 <RIRQ.IRC2 (Bit7), RIRQ.ISC1 (Bit6)에 취득

> 

IRC1 (Bit 6)=”1” : comparator1조건 성립 시 

IRC2 (Bit 7)=”1” : comparator2조건 성립 시 

 

 
Comparator 조건 성립 상태의 읽기 <MSTSW.SCP2(Bit 9). 

MSTSW.SCP1(Bit 8)을 취득> 

SCP1(Bit 8)=”1” : comparator 1조건 성립 시 

SCP2 (Bit9)=”1” : comparator2조건 성립 시 
 

P3/CP1 단자의 사양을 설정 <RENV2.P3M1 ~0 (Bit7 ~6 )에 설정 > 

“00”b: 범용 입력 “10”b: CP1 (comparator1 조건 성립 중)신호를 부 논

리에서 출력 

“01”b: 범용 출력 “11”b: CP1 (comparator1 조건 성립 중)신호를 정 논

리에서 출력 

 

 

P4/CP2 단자의 사양을 설정  <RENV2.P4M1 ~0 (Bit9 ~8 )에 설정 > 

“00”b: 범용 입력 “10”b: CP2 (comparator2 조건 성립 중)신호를 부 논

리에서 출력 

“01”b: 범용 출력 “11”b: CP2 (comparator2 조건 성립 중)신호를 정 논

리에서 출력 

 

 

 

 

 

 

  



11-11-2. 링카운트기능 

회전테이블의 제어방향에 COUNTER1, COUNTER2에 링카운트 기능이 있습니다. 

 

RENV3레지스터에서 C1RM=1으로 하면, COUNTER1이 링카운트 모드가 되고, 하기의 동작이 됩

니다. 

*카운트값=(RCMP1설정값)의 상태에서 카운트 업 하면 0이 됩니다. 

*카운트값=0의 상태에서 카운트 다운하면, (RCMP1설정값)이 됩니다. 

RENV3레지스터에서 2RM=1으로 하면, COUNTER2가 링카운트 모드가 되고, 하기의 동작이 됩니

다. 

*카운트값=(RCMP2설정값)의 상태에서 카운트 업 하면 0이 됩니다. 

*카운트값=0의 상태에서 카운트 다운하면, (RCMP2설정값)이 됩니다. 

 

COUNTER1의 링카운터 설정             <RENV3.C1RM(Bit 7)에 설정

> 

1: COUNTER1을 링 카운터로서 동작 시킵니다. 
 

COUNTER2의 링카운터 설정            <RENV3.C2RM(Bit 11)에 설정

> 

1: COUNTER2을 링 카운터로서 동작 시킵니다.  
 

 

위치결정동작을 할 경우의 PRMV설정값은 0~(RCMPn설정값)의 범위 외에 있어도 동작합니다. 

1회전3600Pulse의 회전테이블 가동시에 RCMP1=3599, MOD=41h, RMV=7200의 경우에는 테이

블이 

2회전하여, 정지후의 COUNTER1은 시작전과 같은 값이 됩니다. 

 

주의. 링카운트로 설정하기 전에 카운트값을 0~(RCMPn설정값)의 값으로 하길 바랍니다. 

     상기의 범위외 일 때에는 정상으로 동작하지 않습니다. 

     그리고 링카운트로써 사용할 대의 비교조건(RENV3.C1S1~0,RENV3.C2A1~0)은 “00”b으로  

하기 바랍니다. 

 

설정 예 

RENV3=XXXXXX80h ･･･COUNTER1은 링카운트동작(RENV3.C1RM='1') 

RCMP1＝４ ･････카운트 범위는０~４ 

 
 

 

  



11-11-3 Soft limit 기능  

+EL신호나 -EL신호에 의해 Limit switch 제어에 덧붙여 soft limit 관리용 counter를 사용한 soft 

limit 제어를 행할 수 있습니다. RCMP3  register가 (+) soft limit, RCMP4 register가(-) soft limit 

입니다. 

 

Soft limit 관리용 counter는 RENV3.SLCU=”0”으로 설정 하면 COUNTER1이, RENV3.SLCU=”1”

로 설정 하면 COUNTER2가 선텍 되고, (+)soft limit (RCMP3 register)나 (-) soft limit (RCMP4 

register)와 비교 됩니다. 

기능 제어 (RENV3.SLM)을 설정 하는 것으로 soft limit 관리용 counter의 값이 soft limit 범위를 

벗어 낫을 때 event interrupt, 또는 error interrupt를 발생 시킵니다. 

 

Event interrupt를 발생 시키기 위하여는 soft limit 기능 제어를 RENV3.SLM=”01”b로 설정 합니

다. 동작은 정지 하지 않습니다. 

Event interrupt는 (+)soft limit의 값을 상회 했을 때는 RIST.ISPS=”1”, (-)soft limit의 값을 하회 

했을 때는 RIST.ISMS=”1”이 됩니다. 

Error interrupt를 발생 시키기 위하여는 soft limit 기능 제어를 RENV3.SLM=”10”b, 또는 

RENV3.SLM=”11”b로 설정 합니다. 동작은 RENV3.SLM=”10”b로 설정 했을 경우는 즉 정지, 

RENV3.SLM=”11”b로 설정 했을 경우는 감속 정지 합니다. 

RENV3.SLM=”11”b로 설정 했을 경우에도 FL정속 동작이나 FH정속 동작의 경우는 즉 정지 합니

다. Error interrupt는 (+)soft limit 의 값을 상회 했을 때는 REST.ESPS=”1”, (-)soft limit의 값을 

하회 했을 때는 REST.ESMS=”1”이 됩니다. 

 

PCL61x4추가 기능 제어는 RENV3. M614=”1”로 설정 하면 (+)soft limit 검출을 MSTSW.SCP3으

로, (-)soft limit검출을 MSTSW.SCP4에서 monitor 합니다. Soft limit 기능 제어를 

RENV3.SLM=”00”b로 설정 했을 경우도 포함, soft limit 기능 제어의 설정에 무 관계로 monitor를 

행합니다. 

 

[설정 예] 

RENV3=”0280000”h : soft limit monitor (M614)를 유효, soft limit 관리용 conuter선택 (SLCU)를  

                     Counter1, soft limit 기능 제어 (SLM)를 즉 정지로 설정. 

RCMP3=100.000 : (+) soft limit 의 값 

RCMP4=100,000 : (-) soft limit 의 값 

 

             

                    (-) soft limit 위치         (+) soft limit 위치  

 
         (-) soft limit 구간에서의 동작                (+)soft limit 구간에서의 동작 

  



Soft limit 기능 제어           <RENV3.SLM1 ~ 0(Bit23~22)로 설정> 

“00”b : soft limit 기능을 정지 시킵니다. 

“00”b : soft limit 위치에서 event interrupt 를 발생 합니다. 

        (동작은 정비 하지 않습니다.) 

“10”b : soft limit 위치에서 즉 정지하고 error interrupt 를 발생 합니다. 

“11”b : soft limit 위치에서 감속정지 하고 error interrupt 를 발생 합니다. 

        (FL 정속 동작이나 FH 정속 동작의 경우은 즉 정지 합니다.) 

[RENV3]  (WRITE) 

 

 

Soft limit 관리용 counter 선택        <RENV3.SLCU (Bit 24)로 설정> 

0 : COUNTER1 을 선택 합니다. 

1 : COUNTER2 를 선택 합니다. 

[RENV3]  (WRITE) 

 
PCL61x4 추가 기능 제어             <RENV3.M614(Bit25)로 설정> 

0 : soft limit 상태 monitor (MSTSW.SCP3, MSTSW.SCP4)를 무효로 합니다. 

1 : soft limit 상태 monitor (MSTSW.SCP3, MSTSW.SCP4)를 유효로 합니다. 

[RENV3]  (WRITE) 

 
Event interrupt 요인           <RIST.ISPS(Bit15), RIST.ISMS(Bit4)를 취득> 

RIST.ISPS : (+) soft limit 검출 

RIST.ISMS : (-) soft limit 검출 

[RIST]    (READ) 

 
Error interrupt 요인        <REST.ESPS(Bit11), REST.ESMS(Bit10)를 취득> 

REST.ESPS : (+) soft limit 검출에 의한 정지 시 

REST.ESMS : (-) soft limit 검출에 의한 정지 시 

[REST]    (READ) 

 
Soft limit 상태 monitor  <MSTSW.SCP3(Bit 11) MSTSW,SCP4(Bit10)을 취득 

MSTSW.SCP3 : (+) soft limit 검출 용 comparator 의 비교 결과 

monitor 입니다 

MSTSW.SCP4 : (-) soft limit 검출 용 comparator 의 비교 결과 

monitor 입니다 

 

[MSTSW]  (READ) 

 

 

 

11-12. 동기시작 

본LSI는 사전에 PRMD(동작모드)레지스터에 설정하는 것으로 하기 동작을 합니다. 

◆타축의 정지에 의한 시작 

◆내부동기신호에 의한 시작 

내부동기신호출력에 6종류의 타이밍이 있고, RENV3(환경설정3)레지스터의 설정에 의해  

선택 가능합니다. RIPQ(이벤트 interrupt 요인)레지스터에 설정하는 것으로, 내부동기신호출력시에 

INT신호를 출력시킬 수 있으면, RIST레지스터를 불러내는 것으로 이벤트 interrupt 발생요인을 확

인 가능합니다. RSTS(확장 Status)레지스터를 불러내는 것으로 동작 상태의 확인이 가능합니다. 

 

11-12-1. 타축의 정지에 의한 시작 

“2축이상의 정지”를 시작조건에 설정한 경우, 정지조건에 선택한 축내의 1축이라도 시작~정지의  

동작이 발생할 때, 남는 축이 모두 정지상태이면 조건을 설정한 축은 시작합니다. 

상기 동작을 설정예로 기재 합니다. 설정예의 경우는 X축(또는Y축)이 동작시작~정지까지의 사이

에 Y축(또는 X축)이 정지상태라도 U축은 시작합니다. 



 
 

[설정 예1] 

 1~3의 설정 후, X,Y축을 시작시켜, 양축 모두 정지하면 U축이 시작합니다. 

1. U축의 PRMD레지스터의 MSY1~0(비트19~18)을 “11”로 한다. 

(타축의 정지에 의한 시작) 

2. U축의 PRMD레지스터의 MAX3~0(비트23~20)에 “0011”로 한다. 

(X축과 Y축이 모두 정지 할 때) 

3. U축에 시작Command를 쓰기 

동작 예 

 
 

보간축을 변경하지 않는 연속보간동작의 경우는, [타축의 정지에 의한 시작]기능을 사용하지 

않고,프리레지스터에 다음 동작을 설정(정지조건은 설정하지 않는다)하는 것만으로도 실행합니

다. 프리레지스터기능을 이용하여, 보간평면을 변경하는 연속보간동작을 할 때에는 주의가 필

요합니다. 이 경우, 동작하지 않는 축의 PRMV설정값을 0으로 하고, 다미의 보건축으로 동작 

바랍니다. 

 

보간축을 도중에 변경하는 연속보간(X,Y축직선보간 → X,Z축 직선보간)의 설정방법 

 
 

 



11-12-2. 내부동기신호에 의한 시작 

타축이 특정의 상태일 때에 자국을 시작시키는 기능입니다. 

각축은, 자축의 내부동기신호(상태신호)를 선택하여 타축에서 출력합니다. 

그리고 자축은 어느 축이 출력한 내부동기신호의 타이밍에서 시작할지 선택 합니다. 

내부동기신호출력에는 6종류의 타이밍이 있고, RENV3레지서트의 설정에 따라 선택 가능합니다. 

 
 

  



설정 예1은 가속종료를 내부동기신호에 이용한 예입니다. 

[설정 예1] 

1~3설정후, X,Y축에 시작Command를 작성하면, Y축의 가속 

완료 시에 X축이 시작합니다. 

 

1. X축의 PRMD의 MSY1~0(비트19~18)을”10”으로 한다 

(내부동기신호에 의한 시작) 

 

2. X축의 RENV3의 SYI1~0(비트21~20)을”01”로 한다. 

(Y축의 내부동기신호를 사용) 

 

3. Y축의 RENV3의 SYO3~0(비트19~16)을”1001”로 한다. 

(가속완료시의 내부동기신호를 출력) 

 

 

 

설정 예2는 Comparator 조건 성립을 내부동기신호에 이용하여, 다축을 시작시키는 예입니다. 

Comparator의 비교방법에 따라, Comparator 조건성립과 타축의 시작타이밍이 틀려지기 때문에 

주의가 필요합니다. 

 

[설정 예2] 

COUNTER1과 Comparator1을 이용하여, Y축=1000의 위치에서 X축을 시작 합니다. 

1) X축의 ＰＲＭＤ의MSY1～0(비트19～18)를"10"으로 한다.(내부동기신호에 의한 시작) 

2) X축의 ＲＥＮＶ３의SYI1～0(비트21～20)를"01"으로 한다.(Ｙ축의 낸부동기신호를 

사용) 

3) Y축의 ＲＥＮＶ３의SYO3～0(비트19～16)를"0001"으로 한다. 

(Comparator1 성립시에 내부동기신호출력) 

4) Y축의 ＲＥＮＶ３의C1S1～0(비트13～12)를"01"으로한다. 

(비교방법은RCMP1데이터=비교카운트) 

5) Y축의ＲＣＭＰ１값을"１０００"으로 한다.(Comparator1의 비교카운트값은"1000") 

6) X축, Y축에 시작Command를 쓰기 

 

하기는 Comparator1 조건성립~X축시작의 타이밍입니다. 

 
 

주의.  상기의 예에서 Y이동량=2000, X축이동량=1000에 설정하여도 Y축-1000의 위치에서 

       X축=1이 되므로, 동작완료위치는 X,Y축에서 1Pulse 차이가 납니다. 동작완료위치를 

       같은 타이밍으로 하기 위해서는, RCMP1값을 “1001”로 하거나, 비교조건을 

“Comparator1<비교카운트”에 설정 할 필요가 있습니다. 

  



11-13. interrupt 신호 출력 

본LSI는, 9종류의 에러요인과 14종류의 이벤트요인, 동작 중부터 정지에의 변화에 따른 interrupt 

신호(INT신호)를 출력할 수 있습니다. 에러 interrupt 요인은 무조건에서 INT신호를 출력합니다만, 

이벤트 요인은 RIRQ레지스터에서 설정하여, 정지 interrupt는 RENV2레지스터에서 설정합니다. 

 

정지 interrupt는, 정상 정지/에러 정지의 구별없이, 단순히 정지하는 것에 의한 interrupt 

기능입니다. 

정상 정지 interrupt는 이벤트 요인에서도 있지만, RIST레지스터를 불러내어 확인하는 처리가 

필요합니다. 사용되는 시스템에서 정지 시에만 interrupt 검출이 좋은 경우는, 정지 interrupt 

기능을 사용하는 편이 간단합니다. 

  

INT신호는 interrupt를 발생시키는 모든 축의 모든 원인으로 모두 클리어 될 때까지 출력됩니다. 

읽기 자동 reset 정지 기능이 무효(REST2.MRST=”0”)의 경우는 ERROR interrupt 요인 (REST 

register)가 RREST(F2h) command의 기입 때에, 이벤트 interrupt 요인 (RIST register)가 

RRIST(F3h) command의 쓰기 때에 정지 interrupt요인 (MSTSW.SENI bit)가 Main Status의 

읽기에 의해 클리어 됩니다. 

읽기 자동 reset 정지 기능이 유효 (RENV2.MRST=”1”)의 경우는 WREST(B2h) command의 

쓰기 때, WRIST(B3h) command의 쓰기 때, SENIR(20h) command의 쓰기 때에 클리어 됩니다. 

 

interrupt 발생 축과 interrupt 요인의 판별은 이하의 순서대로 행합니다. 

1) X축의 Main Status를 불러내어, 비트 2,4,5의 어느 한곳에서 확인합니다. 

2) 비트2(MSTSW.SENI) =” “1이면, 정지 interrupt가 발생된 것으로 됩니다. 

   RENV2.MRST=”1”의 경우는 SENIR(2Dh) command를 실행하고, 대상 bit를 clear 합니다. 

3) 비트4(MSTSW.SERR) =”1”이면 REST레지스터를 불러내어,Error interrupt 요인을 찾아낼 수 

있습니다. RENV2.MRST=”1”의 경우는 WREST(B2h) command를 실행하고, 대상 bit에 “1”을 

기입, clear 합니다. 

4) 비트5(MSTSW.SINT) =” 1”이면 RIST레지스터를 불러내어 interrupt 요인을 찾아낼 수 

있습니다. 

. RENV2.MRST=”1”의 경우는 WREST(B3h) command를 실행하고, 대상 bit에 “1”을 기입, clear 

합니다 

5)나머지 축에 대하여도 1~4의 처리는 행합니다. 

이상의 순서로 INTERRUPT 요인을 판별하는 동시에 INT출력을 OFF기능으로 할 수 있습니다. 

 

주의1. interrupt 루틴에서 레지스터의 읽기를 하면, 입출력버퍼의 내용이 변화됩니다. 

       만약 Main 루틴안에서 레지스터의 읽기/쓰기 처리를 하고 있는 사이에 

       INT신호가 출력되어, interrupt 루틴이 기동되면 Main 루틴의 처리에 이상이 발생합니다. 

       interrupt 루틴은 입출력 버퍼의 PUSH/POP를 실행 할 수 있도록 바랍니다. 

 

주의2. 상기1~4의 순서에서 모든 축분의 처리를 하고 있는 사이에, 처리가 끝난 축에 새로운 

       interrupt 원인이 발생하는 가능성이 있습니다. 이 경우 CPU의 interrupt의 접수가  

       엣지트리거가 되어도 INT출력 ON상태를 유지시켜, interrupt를 받아 드릴 수 없게 됩니다. 

       따라서 CPU가 interrupt 접수 가능상태에 복귀 후, 다시 전축의 Main Status를 불러내어 

       PCL부터 INT신호를 출력하지 않았음을 확인하고 나서 interrupt 루틴을 종료할 수 있도록 

 실행 바랍니다. 

 

주의3. INT단자를 사용하지 않을 때에는 오픈 상태로 하기 바랍니다. 

      PCL를 여러 개 사용하는 경우에도, INT단자끼리를 WiredOR 접속 할 수 없습니다. 

 

따라서, INT신호출력은 RENV1.INTM설정에 따라 마스크 할 수 있습니다. 

출력을 마스크한 경우(RENV1.INTM=”1”), interrupt 조건이 성립되면 Status는 변화하지만, 

INT출력단자는 H레벨인채로 L레벨로는 변화되지 않습니다. 

그리고 interrupt 조건이 성립되어 있는 상태에서 출력 마스크를 OFF(RENV1.INTM=”0”의로 하면  

IINT출력단자는 L레벨로 변화합니다. 

 

  



 
 

[Error interrupt 발생 요인] <REST의 내용: 대응 bit가 “1”에서 interrupt요인의 발생> 

ERROR INTERRUPT 요인 요인의 발생 (REST) 

Bit Bit 명 

+EL 입력 ON에 의한 정지 시 0 ESPL 

-EL 입력 ON에 의한 정지 시 1 ESML 

ALM신호의 입력 ON에 의한 정지 시 2 ESAL 

CSTP입력 ON에 의한 정지 시 3 ESSP 

CEMG입력 ON에 의한 정지 시 4 ESEM 

SD 입력 ON에 의한 감속 정지 시 5 ESSD 

PA/PB입력 용 BUFFER COUNTER의 OVER프로 발생에 

의한 정지 시 

6 ESP0 

EA/EB 입력 error 발생 시 (정지 하지 않습니다.) 7 ESEE 

PA/PB 입력 error 발생 시 (정지 하지 않습니다.) 8 ESPE 

(+)SOFT LIMIT 검출에 의한 정지 시 (RENV3.SLM1=”1”의 

때만 유효) 

9 ESPS 

(-)SOFT LIMIT 검출에 의한 정지 시 (RENV3.SLM1=”1”의 

때만 유효) 

10 ESMS 

 

[Event interrupt 발생 요인] <대응 bit가 “1”에서 interrupt 용인의 설정 및 요인의 발생> 

Event interrupt 요인 요인의설정(RIRQ) 요인의 발생(RIST) 

Bit      Bit 명 Bit       Bit명 

정상 정지 시 0 IREN 0 ISEN 

Pre register 쓰기 가능 시 1 IRNM 1 ISNM 

가속 개시 시 2 IRUS 2 ISUS 

가속 개시 시 3 IRUE 3 ISUE 

감속 개시 시 4 IRDS 4 ISDS 

감속 종료 시 5 IRDE 5 ISDE 

Comparator 1조건 성립 시 6 IRC1 6 ISC1 

Comparator 2조건 성립 시 7 IRC2 7 ISD2 

LTC 입력에 의한 COUNTER 값의 latch 시 8 IRLT 8 ISLT 

ORG입력 ON 시 9 IR0L 9 IS0L 

SD 입력 ON시 10 IRSD 10 ISSD 

+DR 입력 변화 시 11 IRDR 11 ISPD 

-DR 입력 변화 시 12 ISMD 



CSTA 입력 ON시 12 IRSA 13 ISSA 

(+)SOFT LIMIT 검출 시(RENV3.SLM=”01”b 때만 유효) - - 14 ISPS 

(-)SOFT LIMIT 검출 시(RENV3.SLM=”01”b 때만 유효) - - 15 ISMS 

 

 

 

  



12. 특성 

12-1. 절대최대정격 

 
 

  

12-2. 추천동작조건 
 



12-3. DC특성 

(1) PCL6114 

 
주의1. 오픈 시의 안전대책으로써 풀업저항이 내장되어 있습니다. 

주의2. 전류값의 부호는 정수는 흘러 들어오는 전류값, 부(負)수는 흘러 나가는 전류값을 

나타냅니다. 

 

(2) PCL6124 

 
주의1. 오픈 시의 안전대책으로써 풀업저항이 내장되어 있습니다. 

주의2. 전류값의 부호는 정수는 흘러 들어오는 전류값, 부(負)수는 흘러 나가는 전류값을 

나타냅니다. 

 

 

 

 

 

 



(3) PCL6144 

 
주의1. 오픈 시의 안전대책으로써 풀업저항이 내장되어 있습니다. 

주의2. 전류값의 부호는 정수는 흘러 들어오는 전류값, 부(負)수는 흘러 나가는 전류값을 

나타냅니다. 

 

  



12-4. AC특성 

12-4-1 기준Clock 

 
 

(1)PCL6114 

 
 

(2)PCL6124 

 
 

(3)PCL6144 

 

 
 

  



12-4-2. 16비트I/F-1(IF1=L, IF0=L) 68000등 

설정 : IF1단자 = L level, IF0단자 = L level 

 
  



 

(1) PCL6114 

 
(2) PCL6124 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



(3) PCL6144 

 

 
 

  



12-4-3. 16비트I/F-2(IF1=L, IF0=H) H8등 

설정 : IF1 단자=L level, IF0단자=H 레벨 

 



 
 

주1. WRQ신호가 출력 되었을 때는,WRQ=H level이 되고 나서 WR=H level로 하기까지의 시간 

(4) PCL6124 



 
 

  



12-4-4. 16비트I/F-3(IF1-H IF0=L) 8086등 

설정: IF1 단자=H 레벨, IF0단자=L 레벨 

 

 
 



주1. WRQ신호가 출력 되었을 때는,WRQ=H level이 되고 나서 WR=H level로 하기까지의 시간 

 

(4) PCL6124 



 
  



12-4-5. 8비트I/F(IF1=H, IF0=H) Z80등 

설정 : IF1단자 = H 레벨, IF0=H 레벨 

 



 
주1. WRQ신호가 출력 되었을 때는,WRQ=H level이 되고 나서 WR=H level로 하기까지의 

시간 

 (3)PCL6124 

   



12-4-6. Serial I/F (RD=L, WR=L) 

설정 : RD단자=L 레벨, WR단자=L레벨 

 



 
(3)PCL6124 

  
  



12-5. 동작타이밍(모든 축 공용) 

 
 

 

 

 

 

 

 

 



 

 
 



 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



11. 이상 정지 시 타이밍 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

13. 외형수치 

13-1. PCL6114 

 

 

 
 



 (2) PCL6124 



 



(3)PCL6144 

 
 

 

 

 

 

  



14.  Command일람 

 

14-1 <동작 Command> 

COMBO 기호 내용 COMBO 기호 내용 

05h CMEMG 비상정지 50h STAFL FL 정속 start 

06h CMSTA CSTA출력(동시 start) 51h STAFH FH 정속 start 

07h CMSTP CSTO출력(동시 정지) 52h STAD 고속 start 1(FH정속 

->감속정지) 

40h FCHGL FL 정속 순간 속도 변경 53h STAUD 고속 start 2 (가속->FH정속  

->감속) 

41h FCHGH FL 정속 순간 속도 변경 54h CNTFL 잔량 FL 정속 start 

42h FSCHL FL 속도까지 감속 55h CNTFH 잔량 FH 정속 start 

43h FSCHH FH 속도까지 가속 56h CNTD 잔량 고속 start 1 

49h STOP 즉 정지 57h CNTUD 잔량 고속 start 2 

4Ah SDSTP 감속 정지    

 

14-2<범용 board 제어 Command> 

COMBO 기호 내용 COMBO 기호 내용 

10h P0RST P0단자를 L level에 set 18h P0SET P0단자를 H level에 set 

11h P1RST P1단자를 L level에 set 19h P1SET P1단자를 H level에 set 

12h P2RST P2단자를 L level에 set 1Ah P2SET P2단자를 H level에 set 

13h P3RST P3단자를 L level에 set 1Bh P3SET P3단자를 H level에 set 

14h P4RST P4단자를 L level에 set 1Ch P4SET P4단자를 H level에 set 

15h P5RST P5단자를 L level에 set 1Dh P5SET P5단자를 H level에 set 

16h P6RST P6단자를 L level에 set 1Eh P6SET P6단자를 H level에 set 

17h P7RST P7단자를 L level에 set 1Fh P7SET P7단자를 H level에 set 

 

14-3 <Controll Command> 

COMBO 기호 내용 COMBO 기호 내용 

00h NOP (무효 command) 26h PRECAN PRE REGISTER의 CANCEL  

04h SRST Software reset 28h STAON PCS 입력 대행 

20h CUN1R COUNTER1의 Reset 29h LTCH LTC 입력 대행 

21h CUN2R COUNTER2의 Reset 2Ah SPSTA 자축만,CSTA입력과 동시처리 

24h ERCOUT ERC 신호의 출력 2Dh SENIR MSTSW,SENI bit의 reset 

25h ERCRST ERC 신호의 reset 2Eh SEORR MSTSW,SEOR bit의 reset 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



14-4< Resister 제어 command> 

하기의 축별 register 입니다. 

  

  



아래는 공통 register 입니다. (Serial bus I/F의 경우에 적용 할 수 있습니다.) 

부-2 Label 일람표 

No. 내용 BIT 

Resister Resister 

명칭 

읽어내기 

Command 

Interrupt 

Command 
명칭 

읽어내기 

Command 

Interrupt 

Command 

COMB0 기호 COMB0 기호 COMB0 기호 COMB0 기호 

1 

범용board 

(GP0~15) 

사양설정 

16 RGPM FAh RRGPM Bah WRGPM      

2 
범용board 

(GP0~15) 

data 

16 RGPD FBh RRGPD BBh WRGPD      

 

공통 register로는 어떤 축부터라도 access를 행할 수 있습니다. 

 

  



15. 취급상의 주의사항 

 

15-1 설계상의 주의 

1) 한 순간이라도 절대 최대 정격을 넘지 말아 주세요. 

2) 주변의 발열의 영향을 피해, LSI의 주변온도를 되도록 낮은 온도로 맞춰 주세요. 

3) Latch업 현상이 발생되면 발열, 발연의 위험이 있으니 이하의 점을 주의 바랍니다. 

@ 입출력단자의 전압레벨은 절대 최대 정격 범위 안에 맞춰 주세요. 

  그리고 전원투입/차단에 의해 전류전압저하일 때의 타이밍도 참고 바랍니다. 

@ 이상 노이즈가 LSI에 들어가지 않도록 주의 바랍니다. 

@ 미사용 입력 단자의 단위를 ±３．３V 또는 GND에 고정 바랍니다. 

@ 출력 단락는 하지 않습니다. 

@ 고전압 발생회로부터 유도, 정전기로부터 보호 바랍니다. 

4) 노이즈, Surge, 정전기등에 의한 과전압이 LSI에 미치지 않도록 주의 바랍니다. 

   

15-2 운송, 보관상의 주의 

1) LSI와 포장은 조심히 취급 바랍니다. 던지거나, 떨어트리면 LSI를 파손시키는 

원인이 됩니다. 

2) 물이 새는 장소나 직사광선은 피하십시오 

3) 유독가스(부식성 가스등)이 발생하는 장소나 먼지가 많은 장소는 피하십시오 

4) 보관에는 대전 방치 처리된 수납용기를 사용하고, LSI에는 무거운 물건을 올려 놓지 

마십시오 

 

15-3 실제 장비상의 주의 

1) 정전기에 따른 파손을 막기 위해 다음의 점을 주의 바랍니다. 

@ 작업 영역 내에 설치되는 장치, 치구 등은 Earth 바랍니다. 

@ 작업대 표면은 전도 매트 등(저항성분을 가짐)에서 Earth 바랍니다.  

       작업대 표면이 저저항의 금속인 경우, 대전된 LSI가 직접 접촉되면 급격하게  

       방전되어, LSI를 파손할 우려가 있습니다. 

           @ LSI표면을 진공으로 픽업할 경우는, 픽업의 앞부분의 대전성 고무등을 사용하여 

        대전 방지 바랍니다. 도는 LSI의 리드단자와의 접속부는 되도록 저항성분이  

          높은 것을 사용 바랍니다. 

    @ LSI 실제 장치의 기반은 틈새를 두어 대전 방지된 판자를 넣어 두어, 직접 겹치지  

        않도록 주의 바랍니다. 마찰대전과 방전이 발생되는 원인이 됩니다. 

2) 작업자는 Wrist Strap를 착용하여, １ＭΩ정도의 저항을 통하게 Earth 바랍니다. 

3) 납땜 인두는 인두 앞부분을 Earth하고, 저 전압용을 사용 바랍니다. 

4) LSI 또는 그 수납용기는 고전계 발생부(CRT등) 가까운 곳은 피해 주십시오 

5) 플라스틱용기는 흡습성이 강해, 실내에 방치하여도 시간이 흐름과 동시에 흡습이  

진행 됩니다. 

전체 가열 납땜을 부착하는 방법을 사용하는 경우에도 흡습의 우려가 있는 경우에는 

리프로 작업전에 용기를 건조시키기 바랍니다. 

건조는 125±5℃에서 20시간이상 36시간이내입니다. 건조는 2번까지 입니다. 

 

6) 적외선 리프로, 에어 리프로 등 전체가 가열하는 방법으로 납땜을 할 경우, 하기의  

조건 범위 내에서 작업하고 리프로는 2번까지만 가능합니다. 

@ 습도 프로파일 – 적외선 리프로 로(炉)의 온도 프로파일(온도는 수지표면습도)은  

   아래의 그림에서 나타내는 범위로 사용 바랍니다. 

@ 최고온도 – 수지표면의 최고온도는 용기 표면의 최대 온도로,  

..260℃[A프로파일]로 하여, 250℃[A프로파일]을 넘는 시간을 10초이내로  

..하기 바랍니다. 

   그리고 용기에 열 스트레스로 인한 부화를 줄이기 위해서도 가능한 저온에서,  

..또한 단시간에서 납땜 작업 바랍니다. 



  
7) 납땜 침지법에 따른 납땜 부착은, 용기에 급격한 온도 변화를 가져와 장치에 타격을 

주는 우려가 크기 때문에 이 방법은 피해 주십시오. 

 

15-4 기타 주의 

1) 해로운 환경아래(습도, 부식성 가스, 쓰레기등)에서 사용되는 경우에는 방습 코팅 

등의 

사용에 대해서도 검토 바랍니다. 

2) 용기의 수지재료는 난연성 재료를 사용하지만, 불연성이 아니라도 굽거나 타거나 

하는 

발연, 발화하는 경우가 있습니다. 발화 또는 가연물 근처에서의 사용은 피해 

주십시오 

3) 본 LSI는 민생기기(사무기, 통신기기, 계측기기, 가전 등)에 사용되는 것을 전제로  

설계되어 있습니다. 높은 품질, 신뢰성이 요구되며, 그 고장이나 오작동이 직접 

생명을 

위협하거나 인체에 해를 가하는 우려가 있는 장치(원자력제어, 항공우주가, 통신신호, 

연소제어, 각종 안전장치) 사용할 때에는 주의 바랍니다. 

 


