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1 
개요개요개요개요 
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1. 개요개요개요개요 

    

1.1.1.1.1.1.1.1. 로봇로봇로봇로봇    협조기능의협조기능의협조기능의협조기능의    개요개요개요개요    
 

로봇 협조기능은 여러 대의 로봇을 이용하여 한 대만으로는 할 수 없는 작업을 수행하기 위한 

기능입니다.  

 

이 기능은 다음과 같은 경우에 적용할 수 있습니다.  

          

� 작업물의 하중이 로봇이 가반 하중을 초과하는 중량물을 다루는 경우  

� 작업물이 커서 단일 로봇 작업으로는 핸들링하기가 어려운 경우  

� 마스터 로봇이 작업물을 핸들링하는 가운데 슬래이브 로봇이 작업물 위에 아크용접이나, 

실링과 같은 지그리스 작업을 수행하는 경우  

  

이 기능을 이용하여 최대 4 대의 로봇을 협조 동기화 할 수 있습니다.  

각 로봇은 독립적인 작업과 협조 작업을 하나의 프로그램에서 수행할 수 있습니다.  

 

 

그림 1.1 로봇 협조 기능 
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1.2.1.2.1.2.1.2. 주요기능주요기능주요기능주요기능        
 

1.2.1.1.2.1.1.2.1.1.2.1. 주요주요주요주요    기능기능기능기능    사양사양사양사양    
 

표 1-1 주요 기능 사양 

주요주요주요주요    기능기능기능기능    사양사양사양사양 비고비고비고비고 

협조협조협조협조    로봇로봇로봇로봇    대수대수대수대수    최대 4 대 

통신통신통신통신    방방방방식식식식    전용 Ethernet(HiNet™) 

통신통신통신통신    속도속도속도속도    10/100MBPS 

Master Master Master Master 로봇로봇로봇로봇    설정설정설정설정    가능가능가능가능    수수수수    1 대 

Slave Slave Slave Slave 로봇로봇로봇로봇    설정설정설정설정    가능가능가능가능    수수수수    마스터 1 대당 3 대의 Slave 제어가능 

주행축주행축주행축주행축    주행축 협조가능 

HiNet I/OHiNet I/OHiNet I/OHiNet I/O    로봇당 출력 32 점 

Jigless Jigless Jigless Jigless 협조협조협조협조    옵션 사양 

 

 
그림 1.2 지그리스 협조제어 (Jigless Cooperation) 
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1.2.2.1.2.2.1.2.2.1.2.2. 기능의기능의기능의기능의    특징특징특징특징    
 

� 통신  

협조제어 기능은 HiNet(전용 Ethernet)을 이용하여 최대 4 대까지의 로봇이 통신하여 

제어합니다.  

 

� 협조로봇간 공통 좌표계 설정  

로봇간의 상대적인 위치를 파악하기 위한 캘리브레이션 기능입니다. 로봇간 공통좌표계 

설정은 작업영역상의 동일한 3 점의 위치를 티칭하여 얻어집니다.  

 

� 수동모드 협조 동작  

수동 모드에서 사용자가 MASTER 로봇의 조작으로 프로그램 작성이 용이하도록 합니다. 각 

로봇의 마스터와 슬래이브의 역할을 정합니다. 핸들링의 응용은 MASTER 만을 조작하여 

티칭이 가능하게 하고, 지그리스 협조의 경우에는 마스터 작업물 위에 슬래이브의 위치를 

티칭할 수 있게 합니다.  

 

� 포지셔너 마스터 지원  

마스터 로봇으로 설정된 로봇의 포지셔너를 마스터로 설정하여 협조제어가 가능합니다. 

즉 1 대의 포지셔너에 4 대의 로봇이 협조 동작할 수 있습니다.  

 

� 티칭 

협조 로봇은 각 제어기에 독립적으로 프로그램 합니다. 하나의 프로그램에 자신의 로봇이 

독립된 동작을 하는 부분과 협조 동작을 하는 부분을 나누어, 쉽고 자유롭게 프로그램이 

가능합니다.  

 

� 재생 협조 동작  

협조 로봇은 협조동작 명령(COWORK)에 따라서 상대 협조 로봇을 협조위치에서 대기하고 

모든 협조 로봇이 협조 시작 위치에 준비가 되면 협조 동작을 시작합니다.  

 

� HiNet I/O  

협조제어를 위해 구성한 전용 이더넷 네트워크(Ethernet Network)를 이용하여 별도의 

로봇간의 인터록 제어반 없이 협조제어 전용 네트워크 HiNet 의 연결만으로 로봇간의 

신호를 입출력할 수 있는 기능을 제공합니다.  



    

    

    

    

1111. . . . 개요개요개요개요    

    

    

    

 

1-5 

 

1.3.1.3.1.3.1.3. 조작순서조작순서조작순서조작순서        
 

협조 로봇의 기능을 사용하는 순서를 설명합니다. 상세한 내용은 다음절부터 설명합니다. 

 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 

로봇의로봇의로봇의로봇의    캘리브레이션캘리브레이션캘리브레이션캘리브레이션 

협조제어를 위해서 각 로봇의 축정수 및 툴정수가 올바로 설정되어 있어야 합니다. 

- 자동정수 설정기능을 참고하십시오. 

하드웨어하드웨어하드웨어하드웨어    인스톨인스톨인스톨인스톨    

제어기의 통신 접속에 필요한 하드웨어를 연결합니다. 

- 네트워크 카드와 통신 케이블을 연결합니다. 

협조제어협조제어협조제어협조제어    파라미터파라미터파라미터파라미터    설정설정설정설정    

네트워크에 접속한 로봇은 협조제어 유/무 및 각 로봇의 번호를 설정합니다. 

협조협조협조협조    로봇간로봇간로봇간로봇간    좌표계좌표계좌표계좌표계    설정설정설정설정    

협조 로봇간의 위치를 알려주는 캘리브레이션 작업을 하여햐 합니다. 

티칭티칭티칭티칭    

협조작업 티칭을 위한 펑션키(F-Key)를 할당하고, Master 와 Slave 로봇의 역할을 지정합니다. 

그리고 Master 로봇을 조작하여 티칭합니다. 

확인운전확인운전확인운전확인운전    

수동모드에서 협조동작을 확인합니다. 

협조로봇을 동시에 스텝 전진으로 기동합니다. 

연속운전연속운전연속운전연속운전    

자동모드로 전환합니다. 프로그램을 선두위치에 놓고 협조 로봇으로 지정된 제어기의 

기동스위치를 모두 누릅니다. 
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2.2.2.2. 시스템시스템시스템시스템    설정설정설정설정    

2 
시스템시스템시스템시스템 설정설정설정설정 
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2. 시스템시스템시스템시스템 설정설정설정설정 

 

2.1.2.1.2.1.2.1. 하드웨어하드웨어하드웨어하드웨어    인스톨인스톨인스톨인스톨    
 

2.1.1.2.1.1.2.1.1.2.1.1. 비상정지선의비상정지선의비상정지선의비상정지선의    결선결선결선결선        
 

협조 동작 중에 비상정지를 하는 경우에 통신으로 서로의 상태를 모니터링하고 있어 상대의 로봇

도 정지하도록 되어있지만 하드웨어적인 신호가 우선하므로 협조로봇 상호간의 위치가 어긋나게 

됩니다. 비상정지시 협조위치의 어긋남을 최소화하기 위해서 제어기의 외부 비상정지 결선을 하십

시오.  

 

Hi4a 제어기에는 사용자용 외부 비상정지가 준비되어 있습니다. 외부의 비상정지 결선은 아래의 

그림과 같습니다.  

 

 
그림 2.1 로봇 한 대를 이용하는 경우의 사용자 비상정지 결선 
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로봇 협조 기능을 사용할 때는 동시에 비상정지 할 수 있도록 하는 별도의 비상정지 스위치를 설

치하여야 합니다. 사용자용으로 마련된 외부 비상정지 결선을 이용하여 아래의 그림 2.2 와 같이 

하나의 비상정지로 통합하여 사용하십시오. 비상정지시의 협조위치 어긋남이 최소화됩니다.  

 

 
그림 2.2 로봇 협조용 비상정지의 결선 

 

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

 

� 협조 중 비상정지시 상대적인 협조 위치가 어긋남이 발생 할 수 있습니다.  

 

� 핸들링 기능으로 적용할 때 협조 동작중의 협조협조협조협조    어긋남어긋남어긋남어긋남((((비상정지시비상정지시비상정지시비상정지시    오차오차오차오차, , , , 동기동기동기동기    오차오차오차오차, , , , 

캘리브레이션캘리브레이션캘리브레이션캘리브레이션    오차오차오차오차, , , , 궤적궤적궤적궤적    오차오차오차오차))))를를를를    흡수하기흡수하기흡수하기흡수하기    위해서는위해서는위해서는위해서는    플로팅플로팅플로팅플로팅    기구기구기구기구를를를를    설치설치설치설치하여야 합니다.  

 

� 핸들링 기능으로 적용할 때 플로팅 기구는 협조 로봇이 2 대일 때 최소 1 대 이상 설치할 

것을 권장합니다.  
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2.1.2.2.1.2.2.1.2.2.1.2. 네트워크네트워크네트워크네트워크    구성구성구성구성        

 

(1) 요구사항  

구성품구성품구성품구성품 사양사양사양사양 

BD411 BD411 BD411 BD411 보드보드보드보드    
BD411 ver 1.0 이상 

ispLSI BD411V25 이상 

PCMCIA LAN PCMCIA LAN PCMCIA LAN PCMCIA LAN 카드카드카드카드    당사가 제공하는 사양 

UTP cableUTP cableUTP cableUTP cable    - 

Network HubNetwork HubNetwork HubNetwork Hub    당사가 제공하는 사양 

 

(2) 연결방법  

 

� 네트워크 카드를 제어기 BD411 보드의 PCMCIA 슬롯에 장착합니다.  

� UTP 케이블을 이용하여 네트워크 카드와 허브를 연결합니다.  

� 네트워크 연결 유무를 확인합니다.  

 

 

 

 

2.1.3.2.1.3.2.1.3.2.1.3. 네트워크네트워크네트워크네트워크    연결연결연결연결    확인확인확인확인        
 

(1) 다음과 같은 경우 네트워크 이상 유무를 확인합니다.  

 

� 초기 설치 시  

� 협조제어 동작 중 네트워크 이상이 검지 되었을 때  

 

(2) 확인사항  

 

� 카드가 PCMCIA 슬롯에 제대로 장착되었는지 확인합니다.  

� 케이블의 이상 유무를 확인합니다.  

� 제어기간 네트워크 카드 연결 여부를 확인합니다.  

� 네트워크 테스트 기능(HiNet 진단)을 이용하여 네트워크 상태를 검사합니다.  

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 협조제어용 HiNet 은 Hi4a 협조제어 전용 네트워크입니다.  

� 정상적인정상적인정상적인정상적인    동작을동작을동작을동작을    위해서위해서위해서위해서    일반일반일반일반    네트워크와네트워크와네트워크와네트워크와는는는는    분리하여분리하여분리하여분리하여    협조제어협조제어협조제어협조제어    네트워크를네트워크를네트워크를네트워크를    독립적으로독립적으로독립적으로독립적으로    

구성해야구성해야구성해야구성해야    합니다합니다합니다합니다....  



    

    

    

    

2222. . . . 시스템시스템시스템시스템    설정설정설정설정    
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2.2.2.2.2.2.2.2. 제어기제어기제어기제어기    설정설정설정설정    
 

제어기가 협조제어를 위한 통신 및 로봇 번호 등을 설정합니다.  

 

(1) 수동모드에서 『[PF2]: 시스템』 → 『2: 제어 파라미터』를 선택합니다. 

 

 
 

(2) 『14: 네트워크』를 선택합니다. 

 

 
 

(3) 『1: 용도 및 환결설정』을 선택합니다. 

 

   



    

    

    

    

        협조협조협조협조    제어제어제어제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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(4) 상기 파라미터의 용도는 다음과 같습니다.  

 

� 용도 <무효,로봇협조,이더넷> : 네크워크의 용도를 선택합니다.  

네트워크 용도는 로봇협조와 이더넷이 있으며 로봇협조를 선택합니다. 로봇협조를 

선택하면 이더넷은 HiNet 으로 설정됩니다.  

 

� 로봇 번호 : 로봇의 번호를 설정합니다. <1~4>  

로봇의 번호는 협조제어에서 연결된 네트웍 상에서 자신의 제어기를 인식하는 

번호입니다. Hi4a 제어기에서는 최대 4 대의 로봇이 협조 네트워크를 구성할 수 

있습니다. 로봇 번호가 중복되지 않도록 설정하여 주십시오.  

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 협조제어 기능은 특수 로봇 및 6 자유도 미만의 로봇에는 적용이 불가능합니다. 이때는 

협조제어 유효로 전환이 불가합니다.  

 

� 로봇협조와 이더넷은 동시에 사용이 불가능합니다. 로봇협조로 선택했을 경우에는 반드시 

로봇협조로 선택한 로봇제어기끼리 네트워크를 독립적으로 연결하여 사용해야합니다.  



    

    

    

    

2222. . . . 시스템시스템시스템시스템    설정설정설정설정    
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2.3.2.3.2.3.2.3. 협조협조협조협조    로봇간로봇간로봇간로봇간    공통공통공통공통    좌표계좌표계좌표계좌표계    설정설정설정설정    
 

2.3.1.2.3.1.2.3.1.2.3.1. 공통공통공통공통    좌표좌표좌표좌표    설정의설정의설정의설정의    개요개요개요개요        
 

협조동작을 위해서는 로봇간에 설치 위치를 정확히 알아야 합니다. 제어기는 자신의 베이스 

좌표계를 기준으로 툴 끝의 위치를 계산하고 있습니다. 상대 로봇의 좌표계의 위치를 알기 

위해서는 로봇간의 캘리브레이션 과정이 필요합니다. 로봇간의 좌표 캘리브레이션은  공통좌표계 

설정을 통해 이루어집니다. 

          

로봇 1 과 로봇 2 의 위치를 상호 인식하기 위해 공통의 좌표계를 설정합니다.(그림 2.3) 설정의 

방식은 각각의 로봇에서 공간상의 동일한 위치의 3 점을 티칭하여 설정합니다.  

 

X-Axis

X-A
xis

X-A
xis

 
그림 2.3 협조 로봇간 공통 좌표계 설정 



    

    

    

    

        협조협조협조협조    제어제어제어제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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2.3.2.2.3.2.2.3.2.2.3.2. 2222 대대대대    이상의이상의이상의이상의    공통공통공통공통    좌표계좌표계좌표계좌표계    설정설정설정설정        
 

협조 로봇의 공통 좌표계는 로봇간의 동일점을 티칭하여야 하므로 협조하는 모든 로봇이 동일한 

3 점을 가리킬 수 있도록 하여야 합니다. 따라서 로봇간의 거리가 많이 떨어져 있는 경우에는 

공통 좌표계의 설정이 불가능합니다. 이때는 별도의 툴(Tool)을 제작하여 로봇간의 동일점을 

티칭할 수 있도록 하여야 합니다.  

 

 

그림 2.4 2 대 이상의 공통 좌표계 설정 

 



    

    

    

    

2222. . . . 시스템시스템시스템시스템    설정설정설정설정    
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2.3.3.2.3.3.2.3.3.2.3.3. 주행축주행축주행축주행축    시스템시스템시스템시스템        
 

협조제어를 위한 주행축 시스템을 구성할 때에는 동일한 사양의 주행축을  가능한 평행하게 

설치하여야 합니다.  

 

Z
-A

x
is

X-Axis

Z
-A

x
is

X-Axis

 
그림 2.5 협조제어를 위한 주행축 시스템 구성 

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 주행축이 있는 시스템은 주행축 사양을 ‘임의’로 설정하고 주행축 캘리브레이션을 한 

후 사용하여야 합니다.  

 

� 협조 로봇간의 주행축은 가능한 서로 평행하게 설치하는 것이 바람직합니다.  

 

� 주행축을 이동할 때 동기 오차가 커지는 것은 부정확한 주행축 캘리브레이션의 문제일 

수 있습니다. 

 

� 주행축 캘리브레이션 기능에 대한 설명은 『Hi4a 제어기 조작설명서』를 참고하십시오. 

 

� 주행축 캘리브레이션은 MASTER, SLAVE 모두 해야 합니다.  



    

    

    

    

        협조협조협조협조    제어제어제어제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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2.3.4.2.3.4.2.3.4.2.3.4. 공통공통공통공통    좌표계좌표계좌표계좌표계    설정설정설정설정        
 

공통 좌표계의 설정은 협조 로봇의 툴 선단의 위치를 정확히 알고 있어야 가능합니다. 이때는 

로봇의 캘리브레이션을 해 주어야 합니다. Hi4a 제어기는 축정수 및 툴길이 캘리브레이션 기능인 

자동정수설정(『[PF2]: 시스템』 → 『6: 자동정수설정』 → 『1: 축정수 및 툴길이 최적화』) 

기능을 제공하고 있습니다.  

자세한 내용은 『Hi4aHi4aHi4aHi4a 제어기제어기제어기제어기    조작설명서조작설명서조작설명서조작설명서』를를를를    참고참고참고참고하십시오. 가능한가능한가능한가능한    정교한정교한정교한정교한    자동정수자동정수자동정수자동정수    설정설정설정설정    후에후에후에후에    

공통좌표계공통좌표계공통좌표계공통좌표계    설정설정설정설정을 하십시오.  

 

공통 좌표계 설정은 자동정수 설정이 끝난 ROBOT1, ROBOT2 가 있는 경우를 예로 들어 설명합니다.  

 

� 티칭방법티칭방법티칭방법티칭방법  

 

① ROBOT1 과 ROBOT2 에 해당하는 제어기에 기록할 프로그램을 선택합니다.  

예) ROBOT1, ROBOT2 의 협조 좌표계 프로그램을 모두 100 번에 등록하는 경우  

 

  
 

② ROBOT1 과 ROBOT2 를 각각 조그로 조작하여 가능한 큰 삼각형을 생성하도록 3 점을 스텝 

1,2,3 에 순차적으로 기록합니다.  

 

  
 

이때 기록위치는 공간상에 동일한 위치에 기록되며 보간방식과, 속도는 무관하나 툴 

번호는 올바르게 선택합니다.  

ROBOT1ROBOT1ROBOT1ROBOT1    
08:09:05  08:09:05  08:09:05  08:09:05      *** *** *** *** 수수수수                            동동동동 * * * *********         A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                            
PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0                            Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
    

ROBOTROBOTROBOTROBOT2222    
08:09:05  08:09:05  08:09:05  08:09:05      *** *** *** *** 수수수수                            동동동동 *** *** *** ***         A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                            
PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0                            Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
    

ROBOT1ROBOT1ROBOT1ROBOT1    
08:09:05  08:09:05  08:09:05  08:09:05      *** *** *** *** 수수수수                            동동동동 *** *** *** ***         A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                            
PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0                            Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             R R R Robot:Hx165obot:Hx165obot:Hx165obot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S2S2S2S2     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S3S3S3S3     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    

ROBOTROBOTROBOTROBOT2222    
08:09:05  08:09:05  08:09:05  08:09:05      *** *** *** *** 수수수수                            동동동동 *** *** *** ***         A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                            
PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0PN:100[]__S/F:0/0                            Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S2S2S2S2     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S3S3S3S3     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
 



    

    

    

    

2222. . . . 시스템시스템시스템시스템    설정설정설정설정    
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◆◆◆◆【【【【주주주주의사항의사항의사항의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 공통좌표계 설정용 툴 데이터 값은 정확한 툴의 규격을 입력하거나 자동정수자동정수자동정수자동정수    설정을설정을설정을설정을    

통해통해통해통해    툴툴툴툴    데이터데이터데이터데이터    값을값을값을값을    구하여구하여구하여구하여 사용하십시오.  

 

� 각 점은 로봇의 자세를 동일하게 기록하는 것이 바람직합니다.  

 

S1

S2

S3

ROBOT 1

ROBOT 1

ROBOT 1

ROBOT 2

ROBOT 2

ROBOT 2

Xm

Ym

Zm

좌표계{M}

Xm

Ym

Zm

좌표계{S}

 
그림 2.6 공통 좌표계 설정 티칭 방법 

 

③ 각각의 로봇(ROBOT1,2)에서 협조 좌표계 설정을 실행합니다.  

 

④ 수동 모드에서 『[PF2]: 시스템』 → 『6: 자동정수 설정』을 선택합니다.  

 

   



    

    

    

    

        협조협조협조협조    제어제어제어제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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※ 협조제어 파라미터에서 협조제어가 <무효>로 설정되어 있는 경우는 에러메시지가 

표시됩니다.  

 

 
 

⑤ 『7: 협조로봇 공통 좌표계 설정』을 선택합니다.  

 

 
 

      ※상기의 파라미터의 의미는 다음과 같습니다.  

� 로봇로봇로봇로봇    번호번호번호번호 : 협조제어 파라미터에서 설정한 협조 로봇의 번호  

� 프로그램프로그램프로그램프로그램    번호번호번호번호 : 협조로봇 좌표계 등록을 위한 프로그램 번호  



    

    

    

    

2222. . . . 시시시시스템스템스템스템    설정설정설정설정    
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⑥ 『[PF1]: 실행』키를 누릅니다. 실행 결과는 로봇 베이스에서 본 공통좌표계의 위치와 

자세가 표시됩니다. 상대위치를 X, Y, Z 로, 자세를 Rx, Ry, Rz 로 표시합니다.  

 

 
 

⑦ 『[PF5]: 완료』키를 누르면 설정이 완료됩니다.  



    

    

    

    

        협조협조협조협조    제어제어제어제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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2.3.5.2.3.5.2.3.5.2.3.5. 협조로봇협조로봇협조로봇협조로봇    공통공통공통공통    좌표계좌표계좌표계좌표계    확인확인확인확인        
 

(1) 협조 로봇 공통 좌표계가 설정되어 있는 경우에는 『협조로봇 공통좌표계』 화면에서 

현재의 설정을 항상 확인이 가능합니다.  

 

 
    

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 협조제어를 <유효>로 한 상태에서만 공통 좌표계의 등록이 가능합니다.  

 

� 공통 좌표계의 자세 Rx, Ry, Rz 의 변환은 로봇 좌표계와 다음과 같은 관계에 있습니다.  

① 자신의 로봇(번호 2) 좌표계(ref)를 X 축 방향으로 γ만큼 회전시킵니다.  

② 자신의 로봇(번호 2) 좌표계(ref)를 Y 축 방향으로 β만큼 회전시킵니다.  

③ 자신의 로봇(번호 2) 좌표계(ref)를 Z 축 방향으로 α만큼 회전시킵니다.  

 

 
그림 2.7 공통 좌표계의 자세 변환 

 

④ 자신의 로봇(번호 2)베이스 좌표계를 γ,β,α만큼 회전한 자세가 공통 좌표계의 

공간상의 자세입니다.  

 

� 설정한 3333 점이점이점이점이    가능한가능한가능한가능한    큰큰큰큰    삼각형을삼각형을삼각형을삼각형을    생성하도록생성하도록생성하도록생성하도록    티칭티칭티칭티칭하여 기록하십시오. 점 사이의 거리가 

가깝거나, 3 점이 거의 직선에 가까운 경우에는 에러가 발생합니다. 

 

� 공통 좌표계가 설정되어 있지 않으면 수동 협조 조그 조작이나 협조 재생이 불가합니다. 



    

    

    

    

2222. . . . 시스템시스템시스템시스템    설정설정설정설정    
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� 협조 로봇간의 공통 좌표계 설정이 올바로 되었는지 작업물이 없는 상태에서 협조 조그 

동작을 통해 확인 후에 본격적인 작업을 하는 것이 바람직합니다.  





    

    

    

    

3333. . . . 수동모드수동모드수동모드수동모드    협조조작협조조작협조조작협조조작    
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3.3.3.3. 수동모드수동모드수동모드수동모드    협조조작협조조작협조조작협조조작    

3 
수동모드수동모드수동모드수동모드 

협조조작협조조작협조조작협조조작 

 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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3. 수동모드수동모드수동모드수동모드 협조조작협조조작협조조작협조조작 

 

3.1.3.1.3.1.3.1. 사용자사용자사용자사용자    키키키키(F(F(F(F----Key) Key) Key) Key) 등록등록등록등록    
 

수동모드에서 협조제어 조작을 위한 사용자 f 키를 설정합니다.  

 

(1) 수동모드에서 『[PF2]: 시스템』 → 『2: 제어 파라미터』 → 『11: 사용자키 설정』을 

선택합니다.  

 

 
 

(2) 『수동모드 협조상태 변경』 항목을 f1~f4 중의 하나의 키에 설정합니다.  

 

(3) 수동모드에서 할당한 f 키를 이용하면 수동 독립 모드와 수동 협조 모드의 전환이 

가능합니다.  



    

    

    

    

3333. . . . 수동모드수동모드수동모드수동모드    협조조작협조조작협조조작협조조작    
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3.2.3.2.3.2.3.2. 독립독립독립독립////협조협조협조협조    전환전환전환전환    
 

� 키키키키    조작에조작에조작에조작에    따른따른따른따른    기능의기능의기능의기능의    전환전환전환전환  

 

수동 모드의 협조제어 동작의 전환은 할당한 사용자 키를 사용하는 방법과 R CODE 를 

이용하여 전환이 가능합니다. 이에 따른 조작은 아래의 표와 같습니다.  

 

표 3-1 키 조작에 따른 기능의 전환 

키 조작 기능전환 

f 키 (협조상태 변경키) 수동 독립 모드(Indiv) ↔수동 협조 모드(MASTER/SLAVE) 

SHIFT + f 키 MASTER ↔ SLAVE (CMOV 기록모드) 

R351,0 수동 독립 모드 

R351,1 수동 협조 모드, MASTER 지정 

R351,2 수동 협조 모드, SLAVE 지정 

R351,3 CMOVE 기록모드, SLAVE 조그 모드 지정 

 

� 수동수동수동수동    모드모드모드모드    독립독립독립독립(INDIVIDUAL) (INDIVIDUAL) (INDIVIDUAL) (INDIVIDUAL) 상태상태상태상태  

 

    
 

각 로봇을 독립적으로 조그 조작을 할 수 있는 상태입니다. 

 

� 수동수동수동수동    모드모드모드모드    협조협조협조협조(MASTER(MASTER(MASTER(MASTER 지정지정지정지정) ) ) ) 상태상태상태상태  

 

 
 

슬래이브가 지정된 상태에서 마스터의 움직임에 따른 동기 조작을 위한 상태입니다. 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         I:R1 I:R1 I:R1 I:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    

Individual 로 선택, 로봇번호 1 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                            MMMM:R1:R1:R1:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    

MASTER 로 선택, 로봇번호 1 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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� 수동수동수동수동    모드모드모드모드    협조협조협조협조(SLAVE(SLAVE(SLAVE(SLAVE 지정지정지정지정) ) ) ) 상태상태상태상태  

 

 
 

마스터의 움직임에 따른 추종을 위한 슬래이브 설정 상태입니다. 

 

� CMOVCMOVCMOVCMOV 기록모드기록모드기록모드기록모드,  SLAVE ,  SLAVE ,  SLAVE ,  SLAVE 조그조그조그조그    모드모드모드모드    상태상태상태상태 ( ( ( (옵션사양옵션사양옵션사양옵션사양)))) 

    

 
 

CMOV 기록을 하거나 CMOV 명령의 스텝 전후진을 통해 티칭 위치를 확인할 수 있고, 마스터 

로봇의 엔드 이펙터 좌표계 기준으로 슬래이브를 조그할 수 있는 상태입니다. 

 

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 공통 좌표계가 설정되어 있지 않은 상태에서는 Indiv. 상태에서 Master 나 Slave 로 협조 

역할의 변환이 불가능합니다.  

 

� R CODE 에 의한 수동 협조상태 전환에서 R351,3‘CMOV 기록 상태’는 항상 

‘수동협조상태(Slave 지정 모드)’(R351,2)에서만 가능합니다.  

 

� 할당된 F 키를 이용해 ‘CMOV 기록 상태’로 변경하려면 F 키로 슬래이브로 로봇 역할을 

변경 후, SHIFT+F 키를 이용해 변경시킬 수 있습니다.  

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                            SSSS:R:R:R:R2222    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    

SLAVE 로 선택, 로봇번호 2 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    

SLAVE 로 선택, 로봇번호 2 



    

    

    

    

3333. . . . 수동모드수동모드수동모드수동모드    협조조작협조조작협조조작협조조작    
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① 독립/협조 전환  

 

SHIFT

f1

f2

f3

f4

T0                                 I:R1
PN:100[*]__S/F:0/0        Sp:100.0

13:27:12       *** 수 동 ***      A:0 S:2

SHIFT

f1

f2

f3

f4

T0                                 M:R1
PN:100[*]__S/F:0/0        Sp:100.0

13:27:12       *** 수 동 ***      A:0 S:2

할
당

된
 F

키

PUSH

I 에서 M(혹은 S)로 전환

할
당

된
 F

키

PUSH

M(혹은 S)에서 I 로 전환I:R1
로봇역할:로봇번호

M:R1

 
그림 3.1 독립/협조 전환 

 

② SLAVE/SLAVE 전환  

 

 
그림 3.2 SLAVE/SLAVE 전환 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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3.3.3.3.3.3.3.3. 수동모드수동모드수동모드수동모드    협조조작협조조작협조조작협조조작    
 

� MASTER MASTER MASTER MASTER 로봇과로봇과로봇과로봇과 SLAVE  SLAVE  SLAVE  SLAVE 로봇의로봇의로봇의로봇의    설정설정설정설정        

설정한 f키(혹은 R351,R352 코드)를 이용하여 로봇 역할을 MASTER와 SLAVE로 설정합니다. 

이때 로봇의 역할은 로봇번호와는 무관하게 지정할 수 있습니다.  

 

 
그림 3.3 수동모드 협조조작(Master 로봇과 Slave 로봇의 설정) 

          

① MASTER 로봇과 SLAVE 로봇이 모두 ‘수동모드’인지 확인합니다.  

② MASTER 와 SLAVE 로봇을 모두 운전준비 ON 상태에 놓습니다.  

③ SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE 로봇은로봇은로봇은로봇은 JOG OFF JOG OFF JOG OFF JOG OFF 상태로 놓고 MASTER MASTER MASTER MASTER 로봇은로봇은로봇은로봇은 JOG ON JOG ON JOG ON JOG ON 으로 설정합니다.  

④ SLAVE 로봇의 ENABLE 스위치를 잡아 운전준비 ON 이 유지되도록 되도록 하고 MASTER 

로봇도 운전준비 ON 되어 있는지 확인합니다.  

⑤ MASTER 로봇을 조작하면 SLAVE 로봇은 상대 위치를 추종하여 움직입니다.  
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그림 3.4 수동모드 협조조작(Master 로봇 조작 / Slave 로봇 추종) 

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 다음과다음과다음과다음과    같은같은같은같은    경우에는경우에는경우에는경우에는    수동수동수동수동    협조협조협조협조 JO JO JO JOGGGG 가가가가    불가능합니다불가능합니다불가능합니다불가능합니다....  

① MASTER 를 두 개 이상 지정하여 조작하는 경우  

② SLAVE 로 설정된 로봇을 조작하는 경우  

③ MASTER 혹은 SLAVE 의 Enable 스위치를 누르고 있지 않은 경우  

④ 로봇간 협조 좌표계 설정이 되지 않은 경우  

 

� 수동모드 협조기능 시에 SLAVESLAVESLAVESLAVE 로로로로    설정한설정한설정한설정한    로봇에서는로봇에서는로봇에서는로봇에서는 JOG JOG JOG JOG 가가가가    불가불가불가불가합니다. SLAVE 의 JOG 를 

위해서는 로봇의 역할을 Indiv.로 변경하여 사용하십시오.  

 

� 협조제어가협조제어가협조제어가협조제어가 < < < <무효무효무효무효>>>>인인인인    경우경우경우경우에 수동모드의 화면 상단에 I:R#/S:R#/M:R#의 표시가 되지 

않고 설정도 되지 않습니다. 따라서 수동 협조 JOG 도 불가능합니다.  



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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3.4.3.4.3.4.3.4. 협조협조협조협조    주행축주행축주행축주행축    조그조그조그조그    
 

협조 주행축 조그는 통상의 협조 조그와 동일한 조작입니다. 그림 3.5 와 같이 협조 조그 상태에서 

Master 를 주행축 조작하면 Slave 의 주행축이 상대위치를 보상하여 이동합니다.  

 

 

그림 3.5 협조 주행축 조그 

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 협조제어 시스템의 주행축은 Master 와 Slave 가 가능한가능한가능한가능한    평행하게평행하게평행하게평행하게    설치설치설치설치되어 있어야 

합니다.  

 

� 협조제어협조제어협조제어협조제어    주행축주행축주행축주행축    시스템은시스템은시스템은시스템은 1 1 1 1 축만축만축만축만    지원지원지원지원합니다.  

 

� 협조 주행축 기능을 위해 주행축주행축주행축주행축    캘리브레이션캘리브레이션캘리브레이션캘리브레이션    기능을기능을기능을기능을    사용사용사용사용    후후후후    조작조작조작조작하여야 합니다.  



    

    

    

    

3333. . . . 수동모드수동모드수동모드수동모드    협조조작협조조작협조조작협조조작    
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3.5.3.5.3.5.3.5. CMOV CMOV CMOV CMOV 기록모드기록모드기록모드기록모드    조그조그조그조그 ( ( ( (SLAVESLAVESLAVESLAVE))))    
 

(1) CMOV 기록 모드는 지그리스 협조 동작을 위해 슬래이브의 위치를 티칭하는 모드입니다.  

 

(2) CMOV 기록 모드로 설정하기 위해서는 로봇역할을 슬래이브(SLAVE)로 선택합니다.  

(R 351,2 코드를 입력한 후 협조상태 변환 F 키를 할당하여 SHIFT+F 키로 로봇역할을 

변경합니다. 화면 우측 상단에 역상으로 S:R2 와 같이 로봇역할과 번호가 표시됩니다.)  

 

(3) 마스터 로봇을 수동 협조 상태를 MASTER 로 놓습니다.(R351,1)  

 

(4) JOG ON LED 를 ON 이고 직교좌표계 조그 상태에서 조작하면 아래의 그림과 같이 마스터의마스터의마스터의마스터의    

툴툴툴툴    엔드엔드엔드엔드    이펙터이펙터이펙터이펙터    좌표계좌표계좌표계좌표계    기준으로기준으로기준으로기준으로 직교 좌표 조그가 이루어집니다.  

 

 
그림 3.6 CMOV 기록모드 조그 

 

◆【주의사항】◆  

 

� 슬래이브가 CMOV 기록 모드일 때는 수동 협조 상태가 MASTER 로 설정된 로봇의 조그 

조작은 불가합니다.  

 

� 본본본본    기능은기능은기능은기능은    옵션사양입니다옵션사양입니다옵션사양입니다옵션사양입니다....    



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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3.6.3.6.3.6.3.6. 협조협조협조협조    로봇간로봇간로봇간로봇간    암암암암    간섭간섭간섭간섭    및및및및    소프트소프트소프트소프트    리밋리밋리밋리밋    검지검지검지검지    
 

협조 조작을 하게 되면 Master 가 Slave 의 움직임까지 조작하게 됩니다. 사용자가 Masterasterasteraster 로로로로    협조협조협조협조    

로봇의로봇의로봇의로봇의    수동조작을수동조작을수동조작을수동조작을    하는하는하는하는    중에중에중에중에    한쪽한쪽한쪽한쪽    로봇에서로봇에서로봇에서로봇에서    소프트리밋소프트리밋소프트리밋소프트리밋    이나이나이나이나    암암암암    간섭간섭간섭간섭    각도의각도의각도의각도의    에러가에러가에러가에러가    발생하는발생하는발생하는발생하는    

경우경우경우경우    협조중인협조중인협조중인협조중인    상대상대상대상대    로봇로봇로봇로봇    또한또한또한또한    협조협조협조협조    위치를위치를위치를위치를    유지한유지한유지한유지한    채채채채    정지정지정지정지합니다.  

 

3.6.1.3.6.1.3.6.1.3.6.1. 상대상대상대상대    에러의에러의에러의에러의    검지검지검지검지        
 

협조 동작 중 상대 로봇이 암 간섭 에러 혹은 소프트 리밋 등의 에러로 정지하는 경우 상대 

위치를 유지한 채 정지합니다. SlaveSlaveSlaveSlave 에서에서에서에서    발생하여도발생하여도발생하여도발생하여도 Master Master Master Master 도도도도    정지하며정지하며정지하며정지하며    조작이조작이조작이조작이    되지되지되지되지    않습니다않습니다않습니다않습니다....  

 

 

 
그림 3.7 에러의 감지 
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3.6.2.3.6.2.3.6.2.3.6.2. 에러의에러의에러의에러의    해제해제해제해제        
 

에러를 해제하려면 에러가에러가에러가에러가    발생하지발생하지발생하지발생하지    않는않는않는않는    방향으로방향으로방향으로방향으로 Master  Master  Master  Master 로봇을로봇을로봇을로봇을    조작키를조작키를조작키를조작키를    누르면누르면누르면누르면    해제해제해제해제되며 

에러가 발생하지 않는 방향으로 조작키를 다시 누르면 조작이 가능합니다.  

 

 
그림 3.8 에러의 해제 
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4.4.4.4. 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    

4 
협조협조협조협조 동작동작동작동작 

티칭티칭티칭티칭 

 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4. 협조협조협조협조 동작동작동작동작 티칭티칭티칭티칭 

 

4.1.4.1.4.1.4.1. COWORKCOWORKCOWORKCOWORK 함수함수함수함수    
 

4.1.1.4.1.1.4.1.1.4.1.1. 함수의함수의함수의함수의    파라미터파라미터파라미터파라미터        
 

COPERATE 함수는 프로그램에 함수로 기록되어 협조제어의협조제어의협조제어의협조제어의    시작시작시작시작    및및및및    종료종료종료종료를 표시하여 주고, 각 

로봇의 MASTER MASTER MASTER MASTER 및및및및 SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE 를를를를    지정지정지정지정하는 함수입니다.  

 

COWORK {COWORK {COWORK {COWORK {파라미터파라미터파라미터파라미터 1111},{},{},{},{파라미터파라미터파라미터파라미터 2222},{},{},{},{파라미터파라미터파라미터파라미터 3333}}}},,,,},{},{},{},{파라미터파라미터파라미터파라미터 4444}}}} 

………… 

((((협조협조협조협조    프로그램프로그램프로그램프로그램)))) 

………… 

COWORK ENDCOWORK ENDCOWORK ENDCOWORK END 

협조시작협조시작협조시작협조시작 

 

 

 

협조종료협조종료협조종료협조종료 

파라미터파라미터파라미터파라미터 1111 

․자신의 로봇 역할 (MASTER/SLAVE) 지정 

․협조 동작의 종료(END) 지정 

 

MMMM : 자신을 MASTER 로 지정            COWORK M,S=…,COWORK M,S=…,COWORK M,S=…,COWORK M,S=…, 

SSSS : 자신을 SLAVE 로 지정                                                COWORK S,M=…COWORK S,M=…COWORK S,M=…COWORK S,M=… 

ENDENDENDEND : 협조동작의 종료              COWORK ENDCOWORK ENDCOWORK ENDCOWORK END 

파라미터파라미터파라미터파라미터 2222 

․상대의 로봇 번호 지정 

 

자신을자신을자신을자신을 MASTER MASTER MASTER MASTER 로로로로    지정한지정한지정한지정한    경우경우경우경우 :  :  :  :             COWORK M,S=2,3,4COWORK M,S=2,3,4COWORK M,S=2,3,4COWORK M,S=2,3,4 

상대는 SLAVE 가 되며, SLAVE 의 로봇 번호를 지정(최대 3 개) 

자신을자신을자신을자신을 SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE 로로로로    지정한지정한지정한지정한    경우경우경우경우 : : : :    COWORK S,M=1COWORK S,M=1COWORK S,M=1COWORK S,M=1 

상대는 MASTER 가 되며, MASTER 가 되는 로봇 번호를 지정 

파라미터파라미터파라미터파라미터 3333    

((((옵션사양옵션사양옵션사양옵션사양)))) 

․마스터 로봇 제어기에서 마스터로 지정할 매니퓰레이터 ID 번호  

 

 자신을자신을자신을자신을 SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE 로로로로    지정한지정한지정한지정한    경우경우경우경우 :  COWORK S,M=1,ID=0COWORK S,M=1,ID=0COWORK S,M=1,ID=0COWORK S,M=1,ID=0  

       ID = 0 은 로봇 매니퓰레이터  

       ID = 1 은 부가축으로 등록되어 있는 포지셔너 그룹 1  

 (마스터 측에 부가축으로 포지셔너 그룹이 설정되어 있는 경우) 

파라미터파라미터파라미터파라미터 4 4 4 4 

․협조상대 로봇 대기시간(Sec) < 0 ~ 120 > 지정하지 않은 경우는 무한 대기함 

 

자신을자신을자신을자신을 MASTER MASTER MASTER MASTER 로로로로    지정한지정한지정한지정한    경우경우경우경우    :  COWORK M,S=2,T=30COWORK M,S=2,T=30COWORK M,S=2,T=30COWORK M,S=2,T=30 

SLAVE 의 협조 기준위치로 올 때까지의 대기시간 

자신을자신을자신을자신을 SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE 로로로로    지정한지정한지정한지정한    경우경우경우경우 :  COWORK S,M=1,T=30COWORK S,M=1,T=30COWORK S,M=1,T=30COWORK S,M=1,T=30 

MASTER 의 협조 기준위치로 올 때까지의 대기시간 
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4.1.2.4.1.2.4.1.2.4.1.2. COWORKCOWORKCOWORKCOWORK 함수의함수의함수의함수의    사용법사용법사용법사용법        

 

(1) MASTER 로봇에는 COWORK ~ COWORK END 구간에 있는 동작 명령이 협조 구간 명령이 됩니다. 

SLAVE 는 동작명령을 삽입할 수 없습니다.  

 

(2) SLAVE 에는 일반 MOVE 명령을 사용할 수 없으며 COWORK MOVE 명령인 CMOV 명령을 사용해야 

합니다.  

 

(3) 슬래이브가 마스터 로봇을 추종하는 역할을 수행하는 핸들링 응용에서는 아래의 예시와 

같이 슬래이브에 CMOV 명령을 삽입하지 않아도 COWORK 명령을 실행할 때 마스터와 

슬래이브의 상대위치를 유지하며 이동하게 됩니다.  

 

 

MASTER ROBOTMASTER ROBOTMASTER ROBOTMASTER ROBOT    

S1S1S1S1     MOVE  MOVE  MOVE  MOVE P,S=100%,A=0,T=0 P,S=100%,A=0,T=0 P,S=100%,A=0,T=0 P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             DO1=1 (HAND ON)  DO1=1 (HAND ON)  DO1=1 (HAND ON)  DO1=1 (HAND ON)     
             COWORK M,S=2,Tm=30  COWORK M,S=2,Tm=30  COWORK M,S=2,Tm=30  COWORK M,S=2,Tm=30     
S4S4S4S4     MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0     
S5S5S5S5     MOVE L,S=500mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=500mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=500mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=500mm/sec,A=0,T=0     
S6S6S6S6     MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
             DO1=0 (HAND OFF)  DO1=0 (HAND OFF)  DO1=0 (HAND OFF)  DO1=0 (HAND OFF)     
S7S7S7S7     M M M MOVE P,S=100%,A=0,T=0 OVE P,S=100%,A=0,T=0 OVE P,S=100%,A=0,T=0 OVE P,S=100%,A=0,T=0     
                                ․․․․         
                                ․․․․     

SLAVE ROBOTSLAVE ROBOTSLAVE ROBOTSLAVE ROBOT    

S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             DO1=1 (HAND ON)  DO1=1 (HAND ON)  DO1=1 (HAND ON)  DO1=1 (HAND ON)     
             COWORK S,M=1  COWORK S,M=1  COWORK S,M=1  COWORK S,M=1     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
    
    
    
             DO1=0 (HAND OFF)  DO1=0 (HAND OFF)  DO1=0 (HAND OFF)  DO1=0 (HAND OFF)     
S4S4S4S4     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
                                ․․․․         
                                ․․․․     

협조시작 

협조동작 

협조종료 
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(4) 슬래이브에는 마스터 엔드 이펙터 좌표계 기준으로 보간 동작하도록 CMOV 명령을 삽입할 

수 있으며 CMOV 의 기록 위치는 마스터의 툴 엔드 이펙터 좌표계 기준입니다. 아래의 

예와 같이 티칭하면 COWORK~COWORK END 구간 사이에서 협조 동작을 수행하며 마스터가 

움직임에 따라 슬래이브는 마스터 로봇을 추종하면서 마스터 엔드 이펙터 좌표계로 

기록된 CMOV 궤적을 그리게 됩니다.(지그리스지그리스지그리스지그리스    협협협협조제어는조제어는조제어는조제어는    옵션사양옵션사양옵션사양옵션사양입니다.)  

 

 
 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 협조 동작 종료 위치에는 반드시 COWORK END 명령이 삽입되어 있어야 합니다.  

� 슬래이브슬래이브슬래이브슬래이브(Slave) (Slave) (Slave) (Slave) 로봇의로봇의로봇의로봇의    경우경우경우경우    협조협조협조협조    구간구간구간구간    내에내에내에내에 MOVE MOVE MOVE MOVE 명령은명령은명령은명령은    삽입이삽입이삽입이삽입이    불가불가불가불가하며 

마스터(master) 로봇의 경우 CMOV 명령의 삽입이 불가능합니다. 

MASTER RMASTER RMASTER RMASTER ROBOTOBOTOBOTOBOT    

S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A MOVE P,S=100%,A MOVE P,S=100%,A MOVE P,S=100%,A=0,T=0 =0,T=0 =0,T=0 =0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             COWORK M,S=2,Tm=30  COWORK M,S=2,Tm=30  COWORK M,S=2,Tm=30  COWORK M,S=2,Tm=30     
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0     
             DE1=1  DE1=1  DE1=1  DE1=1     
             WAIT DE4=1  WAIT DE4=1  WAIT DE4=1  WAIT DE4=1     
             DE1=0  DE1=0  DE1=0  DE1=0     
S5S5S5S5     MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0     
S6S6S6S6     MOVE L,S=50mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=50mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=50mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
S7S7S7S7     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
                                ․․․․         

SLAVE ROBOTSLAVE ROBOTSLAVE ROBOTSLAVE ROBOT    

S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             COWORK S,M=1  COWORK S,M=1  COWORK S,M=1  COWORK S,M=1     
S4S4S4S4     CMOV R1 CMOV R1 CMOV R1 CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0 0,L,S=100mm/s,A=0,T=0 0,L,S=100mm/s,A=0,T=0 0,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
             DE4=1  DE4=1  DE4=1  DE4=1     
             WAIT DE1=1  WAIT DE1=1  WAIT DE1=1  WAIT DE1=1     
             DE4=0  DE4=0  DE4=0  DE4=0     
S5S5S5S5     CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
S6S6S6S6     CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
S7S7S7S7     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
                                ․․․․         

협조시작 

협조동작 

협조종료 



    

    

    

    

4444. . . . 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    
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4.2.4.2.4.2.4.2. 협조협조협조협조    핸들링용핸들링용핸들링용핸들링용    프로그램프로그램프로그램프로그램    티칭티칭티칭티칭    및및및및    프로그램프로그램프로그램프로그램    작성작성작성작성    
 

(1) 협조제어 대수만큼의 조작자가 필요합니다. 따라서 조작자는조작자는조작자는조작자는    협조할협조할협조할협조할    로봇로봇로봇로봇    수만큼수만큼수만큼수만큼    

참여참여참여참여합니다.  

 

(2) 협조로봇협조로봇협조로봇협조로봇    공통공통공통공통    좌표계좌표계좌표계좌표계 설정이 되어 있는지 확인확인확인확인합니다. 수동 협조 제어에 필요한 f 키를 

할당합니다.  

 

(3) MATER 와 SLAVE 로봇을 각각 협조협조협조협조    시작시작시작시작    위치로위치로위치로위치로    이동이동이동이동시키고 기준위치로 시작위치를 

기록기록기록기록합니다.  

 

     

 

그림 4.1 협조동작 개시 기준위치 기록 

 

(4) MASTER 와 SLAVE 로봇을 f 키를 이용하여 협조협조협조협조    상태상태상태상태(Cooperative Status)(Cooperative Status)(Cooperative Status)(Cooperative Status)로로로로    설정설정설정설정합니다. 

R351 코드를 입력하여 로봇의 역할을 지정하는 것도 가능합니다.  

 

(5) MASTER 로 조작할 로봇이 MASTER 로 설정되고, SLAVE 로 조작할 로봇이 SLAVE 로 설정되어 

있는지 확인하고 운전준비 On 되어 있는지 확인합니다. MASTER MASTER MASTER MASTER 로봇은로봇은로봇은로봇은 Jog On Jog On Jog On Jog On, SLAVE LAVE LAVE LAVE 

로봇은로봇은로봇은로봇은 Jog Off Jog Off Jog Off Jog Off 합니다.  

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1 M:R1 M:R1 M:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝                    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2 S:R2 S:R2 S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    

협조동작 개시 기준 위치 스텝 기록 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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(6) 협조제어협조제어협조제어협조제어    개시개시개시개시    명령명령명령명령(COW(COW(COW(COWORK M/S)ORK M/S)ORK M/S)ORK M/S)을을을을    등록등록등록등록하고 스텝을 기록합니다. COWORK 명령은 

MASTER/SLAVE 인지를 지정하고 SLAVE/MASTER 의 번호를 지정합니다.  

 

 
 

(7) MASTER MASTER MASTER MASTER 로봇을로봇을로봇을로봇을    조그조그조그조그(JOG)로 조작합니다. 이때 SLAVE 는 MASTER 의 툴끝의 위치를 상대적인 

위치로 추종합니다. 이때 SLAVESLAVESLAVESLAVE 는는는는 Enable  Enable  Enable  Enable 스위치를스위치를스위치를스위치를    누르고누르고누르고누르고 있어야 합니다. 기록위치에 

스텝을스텝을스텝을스텝을 Master Master Master Master 에만에만에만에만    기록기록기록기록합니다. Slave 로봇 제어기에는 기록하지 않습니다.  

 

 
 

      

 
그림 4.2 Master 로봇 조작 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1 M:R1 M:R1 M:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 2 2 2 2 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2 S:R2 S:R2 S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
         COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30    

08080808:09:05 :09:05 :09:05 :09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1 M:R1 M:R1 M:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 2 2 2 2 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30    
S2S2S2S2     MOVE L,S=500mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=500mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=500mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=500mm/s,A=0,T=0    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2 S:R2 S:R2 S:R2    
PN:1PN:1PN:1PN:100[*]__S/F:0/000[*]__S/F:0/000[*]__S/F:0/000[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
         COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30    

Master : 협조위치 기록 Slave : 기록하지 않습니다 



    

    

    

    

4444. . . . 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    
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(8) 협조협조협조협조    동작동작동작동작    스텝을스텝을스텝을스텝을 MASTER MASTER MASTER MASTER 에에에에    기록기록기록기록합니다. MASTER 의 보간 종류 및 속도를 설정합니다. 

협조동작 함수 내에서는 일반적인 MOVE 명령을 사용합니다. (SMOV 는 사용이 

불가능합니다. ) 

 

 
 

(9) 협조 동작을 마치면 협조협조협조협조    제어를제어를제어를제어를    종료종료종료종료(COWORK END)(COWORK END)(COWORK END)(COWORK END)하는 명령을 MASTER 와 SLAVE 에 

삽입합니다.  

 

 
 

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 수동수동수동수동    협조협조협조협조    로봇로봇로봇로봇    역할과역할과역할과역할과 COWORK COWORK COWORK COWORK 의의의의    로봇로봇로봇로봇    역할은역할은역할은역할은    동일하게동일하게동일하게동일하게    설정설정설정설정하여야 합니다. 예를 들어 

수동협조 상태를 SLAVE 로 설정하면 COWORK M 을 실행할 수 없도록 되어 있습니다.  

 

� 수동수동수동수동    협조협조협조협조    조작조작조작조작    중중중중    SlaveSlaveSlaveSlave 의의의의 Enable  Enable  Enable  Enable 스위치스위치스위치스위치    상태를상태를상태를상태를 OFF OFF OFF OFF 로로로로    변경하지변경하지변경하지변경하지    마십시오마십시오마십시오마십시오.... 하드웨어 

신호가 통신신호보다 우선하여 처리되어 협조 로봇간 위치 어긋남이 발생합니다. 이 경우 

심하면 작업물이나 로봇 핸드가 파손될 우려가 있습니다.  

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1 M:R1 M:R1 M:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 4 4 4 4 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30    
S2S2S2S2     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S3S3S3S3     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S4S4S4S4     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2 S:R2 S:R2 S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1 M:R1 M:R1 M:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 4 4 4 4 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30    
S2S2S2S2     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S3S3S3S3     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S4S4S4S4     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2 S:R2 S:R2 S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
         Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 4 4 4 4 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4.3.4.3.4.3.4.3. CMOV CMOV CMOV CMOV 명령명령명령명령    
 

CMOV {CMOV {CMOV {CMOV {파라미터파라미터파라미터파라미터 1111},{},{},{},{파라미터파라미터파라미터파라미터 2222},{},{},{},{파라미터파라미터파라미터파라미터 3333},{},{},{},{파라미터파라미터파라미터파라미터 4444},{},{},{},{파라미터파라미터파라미터파라미터 5555}}}} 

파라미터파라미터파라미터파라미터 1111 

․마스터 시스템의 매니퓰레이터 식별자 

 

R(#1)(#2) 

#1 : 마스터 로봇 시스템 번호 (1～4) 

#2 : 로봇 시스템의 마스터 매니퓰레이터 식별자 

(0: Robot, 1: Positioner Group 1) 

파라미터파라미터파라미터파라미터 2222 

․보간 (interpolation) 

 

슬래이브 로봇의 보간 방식 지정, 직선과 원호만 가능 

(L: Linear, C: Circular) 

파라미터파라미터파라미터파라미터 3333 

․보간 속도 (Speed) 

 

작업물 대비 상대적인 속도 지정 

파라미터파라미터파라미터파라미터 4444 ․Accuracy (0~3) 

파라미터파라미터파라미터파라미터 5555 ․Tool 번호 (0~7) 

 

1 

로봇 1

로
봇

제
어

포지셔너

제어
1 

로봇 2

로
봇제

어

포지셔너

제어
Hub

Ethernet Cable Ethernet Cable

R10

R11

R20

R21

포지셔너

제어

포지셔너

제어

 
그림 4.3 ID 식별자 구분 방법 

    

※ CMOV ※ CMOV ※ CMOV ※ CMOV 명령은명령은명령은명령은    지그리스지그리스지그리스지그리스    협조제어협조제어협조제어협조제어    명령으로명령으로명령으로명령으로    옵션사양입니다옵션사양입니다옵션사양입니다옵션사양입니다. . . .     



    

    

    

    

4444. . . . 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    
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4.4.4.4.4.4.4.4. 아크아크아크아크    용접용접용접용접    및및및및    실링용실링용실링용실링용    티칭티칭티칭티칭 ( ( ( (지그리스지그리스지그리스지그리스    협조제어협조제어협조제어협조제어::::옵션사양옵션사양옵션사양옵션사양))))    
 

(1) 마스터와 슬래이브의 수동 협조 로봇 역할을‘독립’으로 설정한 후 독립 스텝을 COWORK 

개시 스텝을 티칭하고 COWORK 명령을 삽입합니다.  

 

 
 

 
그림 4.4 스텝 시작 및 목표 위치 

00008:09:05 8:09:05 8:09:05 8:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                         I I I I:R1:R1:R1:R1        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2     

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                         I I I I:R2:R2:R2:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:Sp:Sp:Sp:100.0 100.0 100.0 100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     

스텝 목표 위치 

스텝 시작 위치 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    

    

    

    

 

  4-10  

 

(2) 수동 협조상태를 Master 와 Slave 를 자신의 역할로 변경합니다.  

 

 
 

(3) Master 를 조그 조작하면 슬래이브는 추종하게 됩니다. 원하는 기록위치에 마스터 스텝을 

기록합니다.  

 

 
 

(4) 슬래이브를 SHIFT+F 키나 R351,3 명령을 이용하여 CMOV 기록 상태로 전환합니다. 화면 

오른쪽 상단의 로봇역할 표시가 역상으로 변경됩니다.  

 

 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                         M M M M:R1:R1:R1:R1        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0        
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2     
    
>R351,1>R351,1>R351,1>R351,1฀฀฀฀        
    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                         S S S S:R2:R2:R2:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     
    
>R351,2>R351,2>R351,2>R351,2฀฀฀฀        
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                         M M M M:R1:R1:R1:R1        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2     
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0     

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                         S S S S:R2:R2:R2:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     

08:008:008:008:09:05 9:05 9:05 9:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                         M M M M:R1:R1:R1:R1        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2     
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0     
    
> > > >     
    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot: Robot: Robot: Robot:Hx165Hx165Hx165Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     
    
    
>R351,3>R351,3>R351,3>R351,3฀฀฀฀        
    



    

    

    

    

4444. . . . 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    
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(5) 슬래이브 로봇을 목표위치까지 조그 조작한 후 ‘기록’키를 누릅니다.  

 

 
 

그림 4.5 스텝 목표 위치 CMOV 기록 

 

 
 

슬래이브에는 CMOV 가 기록됩니다. CMOV 의 기록위치는 마스터 툴 엔드 이펙터 좌표계 

기준의 좌표값입니다. QUICK OPEN 키를 눌러 기록된 좌표위치를 확인, 수정이 가능합니다.  

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                         M M M M:R1:R1:R1:R1        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2  COWORK M,S=2     
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0     
    
> > > >     
    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0     
    
> > > >     
    

스텝 목표 위치 

CMOV 기록 (S4) 

(600,200,700) 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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이때 기록된 좌표계는 마스터 엔드 이펙터 좌표계 <M>으로 표시됩니다.  

 

(6) 마찬가지 방법으로 슬래이브를 이동하며 CMOV 스텝을 기록합니다.  

 

 
 

(7) 단 기록된 스텝에 대한 이동 계획은 마스터와 슬래이브가 개별적으로 수행하므로 

마스터와 슬래이브의 목표 위치에 도달하는 시점은 서로 다릅니다. 따라서 협조 구간에서 

마스터의 MOVE위치와 슬래이브의 CMOV위치의 시작 위치 타이밍을 맞추기 위해서는 HiNet 

I/O 를 이용한 상호 인터록 방법을 사용할 수 있습니다.  

 

(8) 예를 들어 마스터와 슬래이브의 스텝 5(S5) 시작 시점을 동기화시키기 위해 GE 혹은 

DE 변수를 이용하여 서로 상대가 스텝위치에 도달했는지를 확인하는 방법을 사용할 수 

있습니다.  

 

 
 

※ 위와 같은 방법을 사용하면 마스터와 슬래이브가 스텝 4(S4)에 도달한 후 상대 로봇이 

스텝 4 까지 도달했는지 확인하고 다음 스텝(S5)로 이동하게 됩니다.  

 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        

             COWORK S.M=1  COWORK S.M=1  COWORK S.M=1  COWORK S.M=1     
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0     
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 변수변수변수변수    모니터링모니터링모니터링모니터링 ***  A:0  S:3 ***  A:0  S:3 ***  A:0  S:3 ***  A:0  S:3    

 

>>>>    

   다음화면다음화면다음화면다음화면    기록기록기록기록    

전역전역전역전역    포즈변수포즈변수포즈변수포즈변수 : : : :     P[ P[ P[ P[             1]  1]  1]  1]     
X: [X: [X: [X: [         600.000]mm 600.000]mm 600.000]mm 600.000]mm     T1: [ T1: [ T1: [ T1: [                 0.000]mm  0.000]mm  0.000]mm  0.000]mm     
Y: [Y: [Y: [Y: [         200.000]mm 200.000]mm 200.000]mm 200.000]mm     T2: [ T2: [ T2: [ T2: [                 0.000]mm  0.000]mm  0.000]mm  0.000]mm     
Z: [Z: [Z: [Z: [         700.000]mm 700.000]mm 700.000]mm 700.000]mm     T3: [ T3: [ T3: [ T3: [                 0.000]mm  0.000]mm  0.000]mm  0.000]mm     
RX:[RX:[RX:[RX:[                 0.000]deg T4: [ 0.000]deg T4: [ 0.000]deg T4: [ 0.000]deg T4: [                 0.000]deg 0.000]deg 0.000]deg 0.000]deg        
RY:[RY:[RY:[RY:[             30.000]deg T5: [ 30.000]deg T5: [ 30.000]deg T5: [ 30.000]deg T5: [                 0.000]deg  0.000]deg  0.000]deg  0.000]deg     
RZ:[RZ:[RZ:[RZ:[                 0.000]deg T6: [ 0.000]deg T6: [ 0.000]deg T6: [ 0.000]deg T6: [                 0.000]deg  0.000]deg  0.000]deg  0.000]deg     
좌표계좌표계좌표계좌표계: <Base,Robot,Tool,U,Un,: <Base,Robot,Tool,U,Un,: <Base,Robot,Tool,U,Un,: <Base,Robot,Tool,U,Un,MMMM> > > >     
로봇로봇로봇로봇    구성구성구성구성    형태형태형태형태         : : : :             < < < <지정지정지정지정,,,,미지정미지정미지정미지정> > > >     
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                         M M M M:R1:R1:R1:R1        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK COWORK COWORK COWORK M,S=2  M,S=2  M,S=2  M,S=2     
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0     
    
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01010101, 6, 6, 6, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0     
S5S5S5S5     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0     
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                         M M M M:R1:R1:R1:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝    
             COWORK M,S=2 COWORK M,S=2 COWORK M,S=2 COWORK M,S=2    
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0    
             WAIT GE5=1 WAIT GE5=1 WAIT GE5=1 WAIT GE5=1    
             GE1=1 GE1=1 GE1=1 GE1=1    
S5S5S5S5     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0    
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝    
                COWORK S.M=1,ID=0COWORK S.M=1,ID=0COWORK S.M=1,ID=0COWORK S.M=1,ID=0    
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0    
             GE5=1 GE5=1 GE5=1 GE5=1    
             WAIT GE1=1 WAIT GE1=1 WAIT GE1=1 WAIT GE1=1    
             GE5=0 GE5=0 GE5=0 GE5=0    
S5S5S5S5     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0    

QUICK OPEN 



    

    

    

    

4444. . . . 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    
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(9) 협조 동작을 마치면 협조 제어를 마치도록 마스터와 슬래이브에 모두 COWORK END 명령을 

삽입하면 협조제어 티칭이 완료됩니다.  

 

    
 

위에서 설명한 전체 프로그램은 아래와 같으며 협조제어의 타이밍 제어를 위해 ⓐ, ⓑ, 

ⓒ와 같은 타이밍 제어를 실시할 수 있습니다.  

 

 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                         M M M M:R1:R1:R1:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝    
             COWORK M,S=2 COWORK M,S=2 COWORK M,S=2 COWORK M,S=2    
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0    
             WAIT GE WAIT GE WAIT GE WAIT GE5=15=15=15=1    
             GE1=1 GE1=1 GE1=1 GE1=1    
S5S5S5S5     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0    
             WAIT GE5=0 WAIT GE5=0 WAIT GE5=0 WAIT GE5=0    
S6S6S6S6     MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    
             GE1=0 GE1=0 GE1=0 GE1=0    
    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 3 3 3 3 스텝스텝스텝스텝    
             COWORK S.M=1,ID=0 COWORK S.M=1,ID=0 COWORK S.M=1,ID=0 COWORK S.M=1,ID=0    
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0 CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0    
             GE5=1 GE5=1 GE5=1 GE5=1    
             WAIT GE1=1 WAIT GE1=1 WAIT GE1=1 WAIT GE1=1    
             ARCON ARCON ARCON ARCON    
S5S5S5S5     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0    
S6S6S6S6     CMO CMO CMO CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0V R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0V R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0V R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0    
             ARCOF ARCOF ARCOF ARCOF    
             GE5=0 GE5=0 GE5=0 GE5=0    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    

ⓐ 

ⓑ 

ⓒ 

MASTER ROBOT2MASTER ROBOT2MASTER ROBOT2MASTER ROBOT2    

S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             DO1=1  DO1=1  DO1=1  DO1=1     
             COWORK S,M=1,ID=0 ( COWORK S,M=1,ID=0 ( COWORK S,M=1,ID=0 ( COWORK S,M=1,ID=0 (협조제어협조제어협조제어협조제어    시작시작시작시작) ) ) )     
S4S4S4S4     CMOV R CMOV R CMOV R CMOV R10,L,S=200mm/sec,A=0,T=0 10,L,S=200mm/sec,A=0,T=0 10,L,S=200mm/sec,A=0,T=0 10,L,S=200mm/sec,A=0,T=0     
             GE5=1  GE5=1  GE5=1  GE5=1     
    
    
             WAIT GE1=1 (wait master)  WAIT GE1=1 (wait master)  WAIT GE1=1 (wait master)  WAIT GE1=1 (wait master)     
             ARCON  ARCON  ARCON  ARCON     
S5S5S5S5     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
S6S6S6S6     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             ARCOF  ARCOF  ARCOF  ARCOF     
             GE5=0  GE5=0  GE5=0  GE5=0     
             COWORK END ( COWORK END ( COWORK END ( COWORK END (협조제어협조제어협조제어협조제어    종료종료종료종료) ) ) )     
S7S7S7S7     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
                                ․․․․         
                                ․․․․         
                                ․․․․         
    

MASTER ROBOT1MASTER ROBOT1MASTER ROBOT1MASTER ROBOT1    

S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             DO1=1  DO1=1  DO1=1  DO1=1     
             COWORK M,S=2,T COWORK M,S=2,T COWORK M,S=2,T COWORK M,S=2,T=30 (=30 (=30 (=30 (협조제어협조제어협조제어협조제어    시작시작시작시작) ) ) )     
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0     
    
             WAIT GE5=1 (wait slave)  WAIT GE5=1 (wait slave)  WAIT GE5=1 (wait slave)  WAIT GE5=1 (wait slave)     
             GE1=1  GE1=1  GE1=1  GE1=1     
S5S5S5S5     MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0     
    
    
    
             WAIT GE5=0 (wait ARCOF of slave)  WAIT GE5=0 (wait ARCOF of slave)  WAIT GE5=0 (wait ARCOF of slave)  WAIT GE5=0 (wait ARCOF of slave)     
S6S6S6S6     MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END ( COWORK END ( COWORK END ( COWORK END (협조제어협조제어협조제어협조제어    종료종료종료종료) ) ) )     
             GE1=0  GE1=0  GE1=0  GE1=0     
S7S7S7S7     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
                                ․․․․         
                                ․․․․         
                                ․․․․         



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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※ COWORK WITH ※ COWORK WITH ※ COWORK WITH ※ COWORK WITH 명령을명령을명령을명령을    사용한사용한사용한사용한    프로그램프로그램프로그램프로그램    방법방법방법방법  

 

COWORK WITH 명령은 협조제어 중(COWORK~COWORK END 사이)에서 마스터와 슬래이브 로봇간에 위치를 

동기화 시키고자할 때 사용하는 명령입니다.  

 

협조제어 중에 COWORK WITH 명령을 만나게 되면 다른 로봇이 COWORK WITH 에 도달할 때까지 

대기하였다가 협조로봇이 모두 COWORK WITH 를 만나면 프로그램을 계속 진행하게 됩니다. 따라서 

상기의 프로그램은 다음과 같은 방법으로도 변경할 수 있습니다.  

 

 
 

COWORK WITH 명령을 사용하면 위와 같이 간단하게 마스터와 슬래이브의 협조 시작위치를 동기화 

하는 것이 가능합니다.  

 

※ ※ ※ ※ 참고참고참고참고        

� HiNet 을 이용한 협조제어 상호 인터록은 상기의 방법 외에도 여러 가지 방법으로 구성할 

수 있습니다.  

 

� 슬래이브에서 마스터의 위치에 따른 슬래이브의 CMOV 기록위치를 확인하고자 할 경우에는 

스텝 전후진 기능으로 확인할 수 있습니다.  

 

� HiNet I/O 에 대한 내용은 6 절을 참고하십시오.  

 

 

◆【주의사항】◆  

 

� CMOV 의 위빙동작을 사용하려면 참조점 PREF 설정은 협조제어 구간 내에(COWORK~COWORK 

END) 기록해야 합니다.  

 

� 레이저 비전 센서를 이용한 CMOV 궤적 Seam-Tracking 기능은 지원하지 않습니다.  

 

� COWORK WITH 명령은 협조제어 구간에서(COWORK~COWORK END) 마스터와 슬래이브 모두 

동일한 개수만큼 사용하여야합니다.  

MASTER ROBOT1MASTER ROBOT1MASTER ROBOT1MASTER ROBOT1    

S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             DO1=1  DO1=1  DO1=1  DO1=1     
             COWORK M,S=2,T=30 ( COWORK M,S=2,T=30 ( COWORK M,S=2,T=30 ( COWORK M,S=2,T=30 (협조제어협조제어협조제어협조제어    시작시작시작시작) ) ) )     
S4S4S4S4     MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/s,A=0,T=0     
             COWORK WITH  COWORK WITH  COWORK WITH  COWORK WITH     
S5S5S5S5     MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK WITH  COWORK WITH  COWORK WITH  COWORK WITH     
S6S6S6S6     MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=100mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END ( COWORK END ( COWORK END ( COWORK END (협조제어협조제어협조제어협조제어    종료종료종료종료) ) ) )     
             GE1=0  GE1=0  GE1=0  GE1=0     
S7S7S7S7     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
                                ․․․․         
                                ․․․․         
                                ․․․․         

MASTER ROBOT2MASTER ROBOT2MASTER ROBOT2MASTER ROBOT2    

S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
             DO1=1  DO1=1  DO1=1  DO1=1     
             CO CO CO COWORK S,M=1,ID=0 (WORK S,M=1,ID=0 (WORK S,M=1,ID=0 (WORK S,M=1,ID=0 (협조제어협조제어협조제어협조제어    시작시작시작시작) ) ) )     
S4S4S4S4     CMOV R10,L,S=200mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=200mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=200mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=200mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK WITH  COWORK WITH  COWORK WITH  COWORK WITH     
             ARCON  ARCON  ARCON  ARCON     
S5S5S5S5     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
S6S6S6S6     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             ARCOF  ARCOF  ARCOF  ARCOF     
             COWORK WITH  COWORK WITH  COWORK WITH  COWORK WITH     
             COWORK END ( COWORK END ( COWORK END ( COWORK END (협조제어협조제어협조제어협조제어    종료종료종료종료) ) ) )     
S7S7S7S7     MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0  MOVE P,S=100%,A=0,T=0     
                                ․․․․         
                                ․․․․         



    

    

    

    

4444. . . . 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    
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4.5.4.5.4.5.4.5. CMOV CMOV CMOV CMOV 스텝스텝스텝스텝    쉬프트쉬프트쉬프트쉬프트 ( ( ( (지그리스지그리스지그리스지그리스    협조제어협조제어협조제어협조제어::::옵션사양옵션사양옵션사양옵션사양))))    
 

4.5.1.4.5.1.4.5.1.4.5.1. 변수변수변수변수    쉬프트쉬프트쉬프트쉬프트    
 

COWORK S(슬래이브) ~ COWORK END 에서 현재 위치를 읽는 포즈 변수는 마스터 엔드 이펙터 좌표계로 

변환되어 기록됩니다.  

 

 
 

위의 프로그램에서  

①의 경우, COWORK S ~ COWORK END 사이에서 현재 포즈를(P*) P1 에 대입하면 P1 은 COWORK S 에서 

지정한 마스터 엔드 이펙터 좌표계로 기록됩니다. 예를 들어 위와 같이 COWORK S,M=1,ID=0 인 경우 

마스터 로봇 번호 1 의 엔드 이펙터 좌표계를 기준으로 기록되고 COWORK S,M=1,ID=1 인 경우 

마스터 1 번의 포지셔너의 엔드 이펙터 좌표계로 기록됩니다.  

 

P1 포즈 변수    R1 쉬프트 변수 

 
 

②의 경우, ③에서 사용하기 위한 쉬프트 변수라면 쉬프트 좌표계를 마스터 엔드 이펙터 좌표계로 

설정해야 합니다. 마스터 엔드 에펙터 좌표계는 마스터 엔드 이펙터 좌표계 쉬프트 변수로만 

쉬프트가 가능하며, 이 경우는 P1 이 마스터 엔드 이펙터 좌표계이기 때문입니다.  

 

③의 경우, P1 과 R1 이 모두 마스터 엔드 이펙터 좌표계로 설정되어 있을 때는 에러가 발생하지 

않습니다. 그러나 P1 과 R1 중 하나는 마스터 엔드 이펙터 좌표계로 설정하고 나머지 하나는 

그렇지 않은 경우에는 ‘E1347 시프트 연산을 지원하지 않는 좌표계’에러가 발생합니다.  

④의 경우와 같이 CMOV 스텝도 전역 포즈 변수로 지정할 수 있습니다.  

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 4 4 4 4 스텝스텝스텝스텝    
             COWORK S.M=1,ID=0 COWORK S.M=1,ID=0 COWORK S.M=1,ID=0 COWORK S.M=1,ID=0    
             P1=P* P1=P* P1=P* P1=P*                            …………………………………………………①…………………①…………………①…………………①    
             R1.X=50 R1.X=50 R1.X=50 R1.X=50                    …………………………②…………………………②…………………………②…………………………②    
             P2=P1+R1 P2=P1+R1 P2=P1+R1 P2=P1+R1                …………………………③…………………………③…………………………③…………………………③    
S4S4S4S4     CMOV R10,L,P2,S=100mm/s,A=0,T=0 ④ CMOV R10,L,P2,S=100mm/s,A=0,T=0 ④ CMOV R10,L,P2,S=100mm/s,A=0,T=0 ④ CMOV R10,L,P2,S=100mm/s,A=0,T=0 ④    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    변수변수변수변수    모니터링모니터링모니터링모니터링 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

 

>>>>            

   다음화면다음화면다음화면다음화면    기록기록기록기록    

전역전역전역전역    포즈변수포즈변수포즈변수포즈변수 : : : :     P[ P[ P[ P[             1] 1] 1] 1]    
X: [X: [X: [X: [         600.000]mm 600.000]mm 600.000]mm 600.000]mm     T1: [ T1: [ T1: [ T1: [                 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm    
Y: [Y: [Y: [Y: [         200.000]mm 200.000]mm 200.000]mm 200.000]mm     T2: [ T2: [ T2: [ T2: [                 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm    
Z: [Z: [Z: [Z: [         700.000]mm 700.000]mm 700.000]mm 700.000]mm     T3: [ T3: [ T3: [ T3: [                 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm    
RX:[RX:[RX:[RX:[                 0.000]deg T4: [ 0.000]deg T4: [ 0.000]deg T4: [ 0.000]deg T4: [                 0.000]deg 0.000]deg 0.000]deg 0.000]deg    
RY:[RY:[RY:[RY:[             30.000]deg T5: [ 30.000]deg T5: [ 30.000]deg T5: [ 30.000]deg T5: [                 0.000]deg 0.000]deg 0.000]deg 0.000]deg    
RZ:[RZ:[RZ:[RZ:[                 0.000]deg T6: [ 0.000]deg T6: [ 0.000]deg T6: [ 0.000]deg T6: [                 0.000]de 0.000]de 0.000]de 0.000]degggg    
좌표계좌표계좌표계좌표계: <Base,Robot,Tool,U,Un,: <Base,Robot,Tool,U,Un,: <Base,Robot,Tool,U,Un,: <Base,Robot,Tool,U,Un,MMMM>>>>    
로봇로봇로봇로봇    구성구성구성구성    형태형태형태형태         : : : :             < < < <지정지정지정지정,,,,미지정미지정미지정미지정>>>>    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    변수변수변수변수    모니터링모니터링모니터링모니터링 * * * *** ** ** **  A:0 A:0 A:0 A:0  S:3  S:3  S:3  S:3    

 

>>>>        

 변수형변수형변수형변수형      기록기록기록기록    

        전역전역전역전역    쉬프트변수쉬프트변수쉬프트변수쉬프트변수    
변수변수변수변수     R[ R[ R[ R[             1] 1] 1] 1]    
좌표계좌표계좌표계좌표계: <: <: <: <베이스베이스베이스베이스,,,,로봇로봇로봇로봇,,,,툴툴툴툴,U,Un,M>,U,Un,M>,U,Un,M>,U,Un,M>    
X: [X: [X: [X: [                 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm            
Y: [Y: [Y: [Y: [                 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm            
Z: [Z: [Z: [Z: [                 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm 0.000]mm            
RX:[RX:[RX:[RX:[                 0.000]deg  0.000]deg  0.000]deg  0.000]deg     
RY:[RY:[RY:[RY:[                 0.000]deg  0.000]deg  0.000]deg  0.000]deg     
RZ:[RZ:[RZ:[RZ:[                 0.000]deg 0.000]deg 0.000]deg 0.000]deg    



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4.5.2.4.5.2.4.5.2.4.5.2. XYZ XYZ XYZ XYZ 쉬프트쉬프트쉬프트쉬프트 (SXYZ) (SXYZ) (SXYZ) (SXYZ)    
 

XYZ 쉬프트 기능을 이용하여 <마스터 엔드 이펙터 좌표계;M> 기준으로 CMOV 스텝을 쉬프트하고자 

할 때는 쉬프트 좌표계를 <로봇>으로 놓고(RF=0) 수행하면 CMOV 스텝에 대한 XYZ 쉬프트가 

가능합니다. <로봇>이외의 좌표계로 설정하면 에러가 발생하고 수행하지 않습니다. 

 

 
 

위와같이 SXYZ RF=0,X=50,Y=50,Z=50 이고 S5 의 CMOV 스텝 위치가 X=100, Y=100, Z=100 이면 X=150, 

Y=150, Z=150 으로 쉬프트 됩니다. 단, 마스터 엔드 이펙터 좌표계 기준입니다.  

 

 

 

 

4.5.3.4.5.3.4.5.3.4.5.3. 온라인온라인온라인온라인    쉬프트쉬프트쉬프트쉬프트 (SONL) (SONL) (SONL) (SONL)    
 

온라인 쉬프트 기능을 이용하여 <마스터 엔드 이펙터 좌표계;M> 기준으로 CMOV 스텝을 

쉬프트하고자 할 때는 쉬프트 좌표계를 <로봇>으로 놓고(RF=0) 수행하면 CMOV 스텝에 대한 

XYZ 쉬프트가 가능합니다. <로봇>이외의 좌표계로 설정하면 에러가 발생하고 수행하지 않습니다.  

 

 

00008:09:05  *** 8:09:05  *** 8:09:05  *** 8:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 5 5 5 5 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0     
             SXYZ RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SXYZ RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SXYZ RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SXYZ RF=0,X=50,Y=50,Z=50     
S5S5S5S5     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동    ***  A:0  S:2***  A:0  S:2***  A:0  S:2***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__SPN:100[*]__SPN:100[*]__SPN:100[*]__S/F:0/0/F:0/0/F:0/0/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 5 5 5 5 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0     
             SONL ST=1,RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SONL ST=1,RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SONL ST=1,RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SONL ST=1,RF=0,X=50,Y=50,Z=50     
S5S5S5S5     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             SONL ST=0,RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SONL ST=0,RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SONL ST=0,RF=0,X=50,Y=50,Z=50  SONL ST=0,RF=0,X=50,Y=50,Z=50     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
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4.5.4.4.5.4.4.5.4.4.5.4. 상대상대상대상대    프로그램프로그램프로그램프로그램    호출호출호출호출 (CALLPR)  (CALLPR)  (CALLPR)  (CALLPR)     
 

COWORK S ~ COWORK END 구간에서 상대 프로그램 호출 명령(CALLPR)을 이용할 경우 호출된 

프로그램의 CMOV 스텝과 현재 마스터 엔드 이펙터 좌표계 기준 위치의 관계를 이용하여 상대 

위치로 동작합니다. 따라서 마스터 엔드 이펙터 좌표계 기준으로 기록된 CMOV 스텝으로 구성되어 

있는 프로그램을 서브 프로그램으로 동작하도록 프로그램이 가능합니다.  

 

메인 프로그램(main program)   서브 프로그램(sub program) 

    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 5 5 5 5 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0  COWORK S.M=1,ID=0     
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0     
             CALLPR 10  CALLPR 10  CALLPR 10  CALLPR 10     
S5S5S5S5     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:10[*]__S/F:0/0PN:10[*]__S/F:0/0PN:10[*]__S/F:0/0PN:10[*]__S/F:0/0                            Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 2 2 2 2 스텝스텝스텝스텝        
S4S4S4S4     CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV L,R10,S=100mm/s,A=0,T=0     
S5S5S5S5     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             END  END  END  END     
    
    
    



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4.6.4.6.4.6.4.6. CMOV CMOV CMOV CMOV 기록기록기록기록    위치위치위치위치    확인확인확인확인    
 

CMOV 스텝은 CMOV 기록 모드에서 스텝 전 후진 기능을 이용하여 티칭 위치를 확인 할 수 있는 

유용한 기능입니다. CMOV 스텝은 마스터 툴 엔드 이펙터 좌표계 기준의 위치와 자세가 기록되므로 

마스터의 툴 위치를 확인하고 실행하여야 합니다.  

 

(1) 마스터로 티칭된(COWORK M) 로봇을 수동 협조 상태를 마스터 상태로 설정합니다. (R351,1) 

 

(2) 슬래이브로 티칭된(COWORK S) 로봇을 CMOV 기록 상태로 설정합니다.(R351,3) 

 

(3) 마스터 로봇을 협조할 스텝 위치로 이동시킨 후 정지된 상태로 놓습니다. 

 

(4) 슬래이브는 이동할 CMOV 스텝을 선택하고 스텝 전진키를 누르면 마스터 엔드 이펙터 위에 

기록된 위치로 이동합니다. 예를들어 아래의 그림처럼 CMOV 기록위치가 마스터 엔드 

이펙터 좌표계의 원점(0,0,0)에 기록되어 있다면 마스터 로봇을 실선의 위치에 놓든 

점선의 위치에 놓든간에 마스터 CMOV 의 스텝 위치는 마스터 엔드 이펙터의 원점으로 

이동합니다. 

 

 
 

그림 4.6 CMOV 기록위치 확인 

 

◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆  

 

� CMOV 기록 상태(R351,3 상태)에서는 COWORK 명령의 실행 여부에 상관없이 해당 스텝위치로 

이동합니다.  

� CMOV 기록 상태에서 마스터의 조그는 불가합니다.  

� CMOV 기록 상태에서는 실시간 협조동작을 하지 않기 때문에 마스터를 동시에 스텝 전 

후진 조작하지 말고 정지 상태로 놓으십시오.  

� CMOV 기록 상태 마스터의 위치를 변경한 후 정지 시킨 후 CMOV 스텝을 스텝 전진하면 

갱신된 위치로 이동합니다.  



    

    

    

    

4444. . . . 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    
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4.7.4.7.4.7.4.7. 포지셔너포지셔너포지셔너포지셔너    마스터마스터마스터마스터    시스템시스템시스템시스템    
 

본 기능은 협조 마스터를 포지셔너로 할당하여 슬래이브 로봇이 마스터 포지셔너와 협조할 수 

있도록 준비되어 있습니다. 단, 현 사양은 포지셔너 그룹 1 만 지원합니다.  

※ 본 기능은 옵션 사양입니다. 

 

4.7.1.4.7.1.4.7.1.4.7.1. 포지셔너포지셔너포지셔너포지셔너    마스터마스터마스터마스터    조그조그조그조그    
 

(1) 포지셔너가 설정되어 있는 로봇에 포지셔너 동기 기능을 위한 포지셔너 그룹 설정 및 

포지셔너 캘리브레이션 등을 수행합니다.  

 

(2) R351, 1 혹은 F 키를 이용하여 마스터로 설정할 포지셔너가 설정되어 있는 로봇을 수동 

협조 마스터로 설정합니다.  

 

(3) 부가축 키를 눌러 부가축 LED 를 점멸하도록 설정합니다.  

 

(4) 슬래이브 로봇은 R351,2 를 이용하여 SLAVE 로 역할을 설정합니다.  

 

(5) 포지셔너 동기 조그 동작을 실시하면 로봇 1 과 로봇 2 가 모두 포지셔너에 동기하여 

조작됩니다.  



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4.7.2.4.7.2.4.7.2.4.7.2. 포지셔너포지셔너포지셔너포지셔너    마스터마스터마스터마스터    티칭과티칭과티칭과티칭과    재생재생재생재생    
 

(1) COWORK 명령을 이용하여 마스터와 슬래이브에 티칭합니다. 슬래이브 측은 마스터 측의 

포지셔너를 마스터로 선택하기 위해 ID=1 로 설정합니다.  

 

(2) 포지셔너를 마스터로 설정한 상태(마스터 로봇측 보조축 LED 점멸 상태)에서 슬래이브의 

위치를 기록합니다. 이때 기록 위치는 포지셔너 엔드 이펙터 좌표계로 기록됩니다.  

 

마스터 로봇측      슬래이브 로봇측 

 
 

(3) 마스터측이 포지셔너와 협조하기 위해서는 기존의 포지셔너와 동일한 방법으로 

SMOV 스텝으로 티칭합니다. 슬래이브는 마스터측의 포지셔너를 마스터로 설정한 

상태(마스터 로봇측 보조축 LED 점멸 상태)에서 스텝을 기록하면 마스터 ID 를 반영한 

로봇번호로 기록됩니다.  

 

마스터 로봇측    슬래이브 로봇측 

 
마스터는 포지셔너 동기기능과 동일. 슬래이브는 R11 으로 기록됨.  

 

(4) 상기의 (3)과 동일한 방법으로 마스터와 슬래이브를 티칭하고 COWORK END 로 마무리 

합니다.  

 

    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1  M:R1  M:R1  M:R1     
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 801, 801, 801, 8 축축축축, , , , 총총총총 0 0 0 0 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK M.S=2  COWORK M.S=2  COWORK M.S=2  COWORK M.S=2     
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01010101, 6, 6, 6, 6 축축축축, , , , 총총총총 0 0 0 0 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1     
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1  M:R1  M:R1  M:R1     
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 801, 801, 801, 8 축축축축, , , , 총총총총 0 0 0 0 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK M.S=2  COWORK M.S=2  COWORK M.S=2  COWORK M.S=2     
S1S1S1S1     SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
    

08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 08:09:05  *** 수수수수                            동동동동 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2 ***  A:0  S:2    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 0 0 0 0 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1     
S1S1S1S1     CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
    

08:008:008:008:09:05 9:05 9:05 9:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1  M:R1  M:R1  M:R1     
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 801, 801, 801, 8 축축축축, , , , 총총총총 0 0 0 0 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK M.S=2  COWORK M.S=2  COWORK M.S=2  COWORK M.S=2     
S1S1S1S1     SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
S2S2S2S2     SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
S3S3S3S3     SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
S4S4S4S4     SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0  SMOV S1,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
             END  END  END  END     
    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                            동동동동    ************     A:0  S: A:0  S: A:0  S: A:0  S:2222    

T0T0T0T0                                                                                                            S:R2S:R2S:R2S:R2        
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 0 0 0 0 스텝스텝스텝스텝        
             COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1  COWORK S.M=1,ID=1     
S1S1S1S1     CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
S2S2S2S2     CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
S3S3S3S3     CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
S4S4S4S4     CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0  CMOV R11,L,S=100mm/s,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
             END  END  END  END     
    



    

    

    

    

4444. . . . 협조협조협조협조    동작동작동작동작    티칭티칭티칭티칭    
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(5) 수동 모드에서 동작 확인 후 자동모드에서 운전합니다.  

 

 
 

 
 

◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆  

 

� 지그리스 협조제어에서 포지셔너 그룹은 1 개만 지원합니다. 포지셔너 조그, CMOV 에서 

포지셔너 그룹 번호를 1 로 선택해야 합니다.  

� 슬래이브에서 COWORK S,M=#1,ID=#2 에서 설정한 값과 CMOV R#1#2 값이 다를 경우 『E1365 

CMOV 마스터 No. ID 가 부적절함.』 에러가 발생합니다.  





    

    

    

    

5555. . . . 협조동작협조동작협조동작협조동작    재생재생재생재생    
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5.5.5.5. 협조동작협조동작협조동작협조동작    재생재생재생재생    

5 
협조동작협조동작협조동작협조동작  

재생재생재생재생 

 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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5. 협조동작협조동작협조동작협조동작 재생재생재생재생 

 

5.1.5.1.5.1.5.1. 협조협조협조협조    재생의재생의재생의재생의    개요개요개요개요        
 

협조 프로그램은 독립동작독립동작독립동작독립동작    부분부분부분부분과 협조동작협조동작협조동작협조동작    부분부분부분부분으로 나눌 수 있습니다.  

 

독립동작 부분은 통상적인 제어 방식과 동일하게 개별적으로 동작하는 부분이며, 협조 동작은 

MASTER 의 프로그램의 위치에 의해 SLAVE 의 동작이 결정되는 COWORK ~ COWORK END 부분입니다.  

 

(1) 협조협조협조협조    동작동작동작동작    부분은부분은부분은부분은 COWORK ~ COWORK END COWORK ~ COWORK END COWORK ~ COWORK END COWORK ~ COWORK END 부분이며 COWORK 명령이 시작되면 모든 협조 로봇이 

COWORK 이 실행될 때 까지 대기합니다.  

 

 
그림 5.1 협조 재생 1 



    

    

    

    

5555. . . . 협조동작협조동작협조동작협조동작    재생재생재생재생    
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(2) 상대상대상대상대    로봇이로봇이로봇이로봇이    모두모두모두모두 COWORK  COWORK  COWORK  COWORK 위치에위치에위치에위치에    도달하면도달하면도달하면도달하면    협조협조협조협조    동작을동작을동작을동작을    개시합니다개시합니다개시합니다개시합니다....  

 

 
그림 5.2 협조 재생 2 

 

(3) 협조 구간 동작을 모두 끝내면 MASTER MASTER MASTER MASTER 측이측이측이측이 COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END 에에에에    도달하며도달하며도달하며도달하며    협조협조협조협조    상태가상태가상태가상태가    

종료종료종료종료됩니다.  

 

 
그림 5.3 협조 재생 3 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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(4) 협조 동작이 종료되면 각자의 독립 동작을 다시 수행합니다.  

 

 

그림 5.4 협조 재생 4 



    

    

    

    

5555. . . . 협조동작협조동작협조동작협조동작    재생재생재생재생    
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5.2.5.2.5.2.5.2. 수동모드에서수동모드에서수동모드에서수동모드에서    프로그램프로그램프로그램프로그램    확인확인확인확인        
 

(1) 수동모드에서 마스터 역할의 로봇은 수동 협조 상태를 I(Indiv.)나 M(Master)로 

설정하고, 슬래이브 로봇은 수동 협조 상태를 I(Indiv.)나 S(Slave)로 설정합니다. 

 

(2) 운전 준비를 On 하고 양측 모두 Jog On 후‘스텝 전진’키를 누릅니다. 

 

(3) 마스터와 슬래이브의 동기 동작을 확인하기 위해서 마스터와 슬래이브의 스텝전진 키를 

협조 동작이 종료될 때 까지 누릅니다.  

 

 
 

ROBOT #1
MASTER

ROBOT #2
SLAVE

CMOV R1, L, . . .

스텝전진 키 누름

MOVE L, ...

스텝 전진 조작

Master

이동

Slave

추종
+

CMOV 

궤적이동

S1

 
 

그림 5.5 수동모드에서 프로그램 확인 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

 

>           플레이백플레이백플레이백플레이백 

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1  M:R1  M:R1  M:R1     
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝        
S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0     
         .COWOR .COWOR .COWOR .COWORK M,S=2,T=30K M,S=2,T=30K M,S=2,T=30K M,S=2,T=30                                                                                
S2 .MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 S2 .MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 S2 .MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 S2 .MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0                                            
S4S4S4S4     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    수수수수                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

 

>>>>                                플레이백플레이백플레이백플레이백                

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2  S:R2  S:R2  S:R2     
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝                                
S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0     
         .COWORK S,M=1,T=30  .COWORK S,M=1,T=30  .COWORK S,M=1,T=30  .COWORK S,M=1,T=30     
S2S2S2S2     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0                                
S3S3S3S3     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END                                                                                                            
    
    



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 슬래이브를슬래이브를슬래이브를슬래이브를 CMOV CMOV CMOV CMOV 기록기록기록기록    모드로모드로모드로모드로(R351,3) (R351,3) (R351,3) (R351,3) 설정하면설정하면설정하면설정하면    마스터와의마스터와의마스터와의마스터와의    수동수동수동수동    모드모드모드모드    협조협조협조협조    동작이동작이동작이동작이    되지되지되지되지    

않습니다않습니다않습니다않습니다. . . . 반드시반드시반드시반드시 I(Indiv., R351,0) I(Indiv., R351,0) I(Indiv., R351,0) I(Indiv., R351,0)나나나나 S(Slave, R351, 2) S(Slave, R351, 2) S(Slave, R351, 2) S(Slave, R351, 2)로로로로    설정하십시오설정하십시오설정하십시오설정하십시오.... 

 

� 협조 동작 중에 『스텝 전진』키를 떼면 상대 로봇은 정지하고, 『상대 로봇의 

정지요구』메시지가 표시됩니다. 이때 재기동(restart) 하기 위해서는 SLAVE 측을 먼저 

스텝 전진한 후 MASTER 로봇을 스텝 전진합니다.  

 

� Master 와 Slave 의 모드를 양측 모두 ‘수동’으로 설정하고 재생하지 않으면 “협조 

동작 개시오류”에러가 발생하고 재생하지 않습니다. 

  

� 스텝 전후진 실행 시 조건설정의 『스텝 전후진시 function = On』으로 설정해야 합니다. 

  

� 마스터와 슬래이브 로봇은 COWORK 명령을 실행하는 순간만 실행 위치를 검사하며 그 

이외의 구간에서 마스터와 슬래이브의 스텝위치를 동기화 시키지는 않습니다. 따라서 

스텝 전 후진으로 확인한 마스터와 슬래이브의 상대 위치는 자동모드 재생 동작에서는 

달라질 수 있습니다.  



    

    

    

    

5555. . . . 협조동작협조동작협조동작협조동작    재생재생재생재생    

    

    

    

 

  5-7  

 

5.3.5.3.5.3.5.3. 자동자동자동자동    모드에서의모드에서의모드에서의모드에서의    재생재생재생재생        
 

(1) 협조로봇을 모두 자동모드로 전환합니다.  

(2) 협조로봇이 모두 운전 준비가 ON 되었는지 확인합니다.  

(3) 프로그램을 처음부터 시작하도록 합니다.  

(4) 협조 로봇을 전부 각각 기동시킵니다.  

(MASTER 와 SLAVE 의 기동 순서는 임의의 순서로 하여도 무관합니다.)  

 

    ◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 협조 재생 기준위치가 아닌 상태에서 임의로임의로임의로임의로    커서를커서를커서를커서를    이동하여이동하여이동하여이동하여 COWORK M( COWORK M( COWORK M( COWORK M(혹은혹은혹은혹은 COWORK  COWORK  COWORK  COWORK 

S)S)S)S)에서부터에서부터에서부터에서부터    실행하지실행하지실행하지실행하지    마십시오마십시오마십시오마십시오. COWORK M(COWORK S)위치에서 Master 와 Slave 의 상대 

위치를 계산하여 협조 동작하므로 반드시 협조 기준위치에서 실행하여야 합니다.  

 

� 협조 대기시간의 설정은 적당하게 설정하십시오. MASTER 나 SLAVE 중 하나가 먼저 협조 

기준위치에 도달한 후에도 상대 로봇이 ‘협조 대기시간’내에 도달하지 않으면 에러가 

발생합니다. 무한 대기하려면 협조 대기시간을 0 으로 설정합니다.  

  

예) MASTER 측을 먼저 기동하고 SLAVE 를 기동하지 않은 경우  

 

 
   

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    자자자자                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

 

>>>>                                        <<<<플레이백플레이백플레이백플레이백>>>>    <<<<<<<<협조로봇대기중협조로봇대기중협조로봇대기중협조로봇대기중>>>>>>>>    

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1 M:R1 M:R1 M:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30                                                                                
S2S2S2S2     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S3S3S3S3     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S4S4S4S4     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    자자자자                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

 

>>>>        

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2 S:R2 S:R2 S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝                                
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30 COWORK S,M=1,T=30    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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협조 대기시간을 대기하고 이 시간까지 SLAVE 가 스텝 1 에 도달하지 않으면 에러 발생함  

 

 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    자자자자                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

E1341 E1341 E1341 E1341 협조재생협조재생협조재생협조재생    대기시간대기시간대기시간대기시간    초과초과초과초과    

>>>>            

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1 M:R1 M:R1 M:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝    
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30                                                                                
S2S2S2S2     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S3S3S3S3     MOV MOV MOV MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0E L,S=300mm/sec,A=0,T=0E L,S=300mm/sec,A=0,T=0E L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S4S4S4S4     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    자자자자                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

 

>>>>        

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2 S:R2 S:R2 S:R2    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝                                
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
             COWORK  COWORK  COWORK  COWORK S,M=1,T=30S,M=1,T=30S,M=1,T=30S,M=1,T=30    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    



    

    

    

    

5555. . . . 협조동작협조동작협조동작협조동작    재생재생재생재생    
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5.4.5.4.5.4.5.4. 협조협조협조협조    재생재생재생재생    정지정지정지정지////재기동재기동재기동재기동        
 

(1) 협조 동작중 사용자가 정지 명령(외부정지, 내부정지)을 입력하면 협조 동작 중인 로봇이 

모두 정지합니다.  

 

 
 

(2) 정지 후 재기동 시에는 Slave 로봇들을 start 기동한 후 Master 로봇을 기동합니다. Slave 

로봇이 협조 대기 상태에 있지 않을 경우 에러가 발생합니다.  

 

(3) 협조 동작 중에 정지 후 스텝 번호를 변경하고 재생하는 것은 협조 재생 상태가 무효인 

경우에만 가능합니다. 협조 중에 정지하고 스텝을 변경한 후 재생하려면 사용자에 대한 

경고의 의미로 R353 코드를 입력해 줄 것을 요구합니다.  

 

 
 

(4) 협조제어 상태 리셋(R353)을 입력한 경우는 협조 상태를 해제하고 동작합니다. 협조 

상태를 유지한 채 동작하려면 정지 스텝 번호를 지정하고 기동합니다.  

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    자자자자                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

 

>>>>            

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1 M:R1 M:R1 M:R1    
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0Sp:100.0    
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝    
S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0    
         .COWORK M,S=2,T=30 .COWORK M,S=2,T=30 .COWORK M,S=2,T=30 .COWORK M,S=2,T=30                                                                                
S2 .MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0S2 .MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0S2 .MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0S2 .MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
S3S3S3S3     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0                                            
S4S4S4S4     MOV MOV MOV MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0E L,S=300mm/sec,A=0,T=0E L,S=300mm/sec,A=0,T=0E L,S=300mm/sec,A=0,T=0    
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END    
             END END END END    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    자자자자                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

W0123 W0123 W0123 W0123 상대상대상대상대    로봇의로봇의로봇의로봇의    정지요구정지요구정지요구정지요구        
    
>>>>        

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         S:R2  S:R2  S:R2  S:R2     
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝                                
S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0 S1 .MOVE P,S=25%,A=0,T=0     
         .COWORK S,M=1,T=30  .COWORK S,M=1,T=30  .COWORK S,M=1,T=30  .COWORK S,M=1,T=30     
S2S2S2S2     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0 CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0                                
S3S3S3S3     CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0  CMOV R10,L,S=50mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END COWORK END COWORK END COWORK END                                                                                                            
             END  END  END  END     
    
    

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05     ************    자자자자                        동동동동 * * * *** ** ** **  A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

협조제어협조제어협조제어협조제어    상태상태상태상태    리셋리셋리셋리셋(R353)(R353)(R353)(R353)하십시오하십시오하십시오하십시오    

>>>>            

서비스서비스서비스서비스     WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         M:R1  M:R1  M:R1  M:R1     
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝        
S1S1S1S1     MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0 MOVE P,S=25%,A=0,T=0                                                                    
             COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30 COWORK M,S=2,T=30                                                                                
S2S2S2S2     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0     
S3S3S3S3     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0                                            
S4S4S4S4     MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0  MOVE L,S=300mm/sec,A=0,T=0     
             COWORK END  COWORK END  COWORK END  COWORK END     
             END  END  END  END     
    



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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5.5.5.5.5.5.5.5. 로봇로봇로봇로봇    락락락락    기능기능기능기능((((Robot Lock)Robot Lock)Robot Lock)Robot Lock)        
 

(1) 『[PF5]: 조건 설정』 → 『5: 로봇 Lock』을 <유효>로 설정합니다.  

 

 
  

(2) 로봇 Lock 을 선택하면 화면 상단의 R-L 표시가 점멸합니다.  

 

 
 

(3) Master 로봇을 로봇 Lock <유효>로 설정하고 재생하면 Slave 는 협조 동작을 수행하고 

Master 로봇은 동작하지 않고 축 데이터 모니터는 변경됩니다.  

 

로봇 Lock <유효> 설정 

로봇 Lock <유효> 설정 후 



    

    

    

    

5555. . . . 협조동작협조동작협조동작협조동작    재생재생재생재생    

    

    

    

 

  5-11  

 
그림 5.6 로봇 Lock 기능(Master Lock) 

 

(4) Slave 로봇을 로봇 Lock <유효>로 설정하고 Master 로봇을 <무효>로 설정한 경우 Master 

로봇은 정상 동작하고 Slave 로봇은 정지한 채 모니터링 데이터만 움직입니다.  

 

 
그림 5.7 로봇 Lock 기능(Slave Lock) 



    

    

    

    

협조제어협조제어협조제어협조제어    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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(5) Master 와 Slave 를 모두 로봇 Lock <유효>로 설정하면 Master/Slave 모두 정지한 채 

프로그램을 실행합니다.  

 

 
그림 5.8 로봇 Lock 기능(Master, Slave Lock) 

 

◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

� 로봇 Lock <유효> 설정한 로봇은 움직이지 않으므로 다른 로봇과 간섭이 되지 않는 

위치로 이동 후 프로그램을 실행하여 주십시오.  

 

� 로봇 Lock 설정을 다시 <무효>로 변경 후 실행할 때는 로봇의 위치와 스텝의 위치가 

대응하지 않으므로 프로그램 처음부터 실행시켜 주십시오.  



    

    

    

    

6666. . . . HinetHinetHinetHinet    I/OI/OI/OI/O    기능기능기능기능    

    

    

    

 

6-1 
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HinetHinetHinetHinet    

 I/O  I/O  I/O  I/O 기능기능기능기능    
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6 Hinet I/O 6 Hinet I/O 6 Hinet I/O 6 Hinet I/O 기능기능기능기능    

 

협조 Network 에 연결된 HiNet 을 통해 I/O 를 공유하는 기능입니다. 각 제어기는 협조로봇 간의 

신호를 모니터링하고 있으며 공유로 설정되어 있는 부분을 I/O 로 할당하여 자유롭게 입출력으로 

사용할 수 있습니다. 각 제어기가 사용할 수 있는 Output 크기는 4byte 입니다.  

 

이 기능은 로봇언어(HR-BASIC)을 이용하여 신호의 입출력 검출뿐 만 아니라 변수로도 사용이 

가능하기 때문에 사용자의 욕구에 부합하는 다양한 응용에 사용이 가능합니다.  

 

 
그림 6.1 HiNet I/O 

 

표 6-1 로봇 번호에 따른 출력/입력 영역  

GE (OUT)GE (OUT)GE (OUT)GE (OUT)    GE (IN)GE (IN)GE (IN)GE (IN)    DE (OUT)DE (OUT)DE (OUT)DE (OUT)    DE (IN)DE (IN)DE (IN)DE (IN)    

로봇로봇로봇로봇    번호번호번호번호    

출력출력출력출력    할당영역할당영역할당영역할당영역    입력입력입력입력    할당영역할당영역할당영역할당영역    출력출력출력출력    할당영역할당영역할당영역할당영역    입력입력입력입력    할당영역할당영역할당영역할당영역    

로봇로봇로봇로봇 1 1 1 1    1~4 5~16 1~32 33~128 

로봇로봇로봇로봇 2 2 2 2    5~8 1~4, 9~16 33~64 1~32, 65~128 

로봇로봇로봇로봇 3 3 3 3    9~12 1~9, 13~16 65~96 1~64, 97~128 

로봇로봇로봇로봇 4 4 4 4    13~16 1~12 97~128 1~96 
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6.1.6.1.6.1.6.1. DEDEDEDE 명령어명령어명령어명령어        
 

DE 명령은 HiNet I/O 기능에 자신의 영역을 1bit 단위로 입출력하는 기능입니다.  

 

DE[{DE[{DE[{DE[{첨자첨자첨자첨자}]={}]={}]={}]={파라미터파라미터파라미터파라미터}}}} 

첨자첨자첨자첨자    

․입출력 출력신호 지정 (1~128) 

0 : 모든 입출력 bit 선택 

1~128 : 해당 입출력 bit 선택 

파라미터파라미터파라미터파라미터    

․On/Off 설정 

1 : On 

0 : Off 

 

 

 

 

6.2.6.2.6.2.6.2. GEGEGEGE 명령어명령어명령어명령어        
 

GE 명령은 HiNet I/O 기능에 자신의 영역을 1byte 단위로 입출력하는 기능입니다. HiNet 공유 I/O 

영역은 128bit 가 할당되어 있으며 자신의 영역에 해당하는 32bit 씩 출력이 가능합니다.  

 

GE[{GE[{GE[{GE[{첨자첨자첨자첨자}]={}]={}]={}]={파라미터파라미터파라미터파라미터}}}} 

첨자첨자첨자첨자    

․입력신호 그룹 지정(1~32) 

  0 : 모든 입출력 그룹 선택 

1~32 : 해당 입출력 그룹 선택 

파라미터파라미터파라미터파라미터    ․1byte 의 입출력 신호를 지정합니다.(0~255) 
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6.3.6.3.6.3.6.3. 적용적용적용적용    예예예예        
 

로봇 언어로 적용되는 다양한 응용을 모두 예로 들어 설명할 수는 없지만 간단한 응용에 대한 

예를 다음 화면에 표시합니다. DE 와 GE 는 변수로 사용이 가능한 I/O 이기 때문에 다양한 적용이 

가능한 장점이 있습니다.  

 

    

ROBOT1ROBOT1ROBOT1ROBOT1    
08:09:05  08:09:05  08:09:05  08:09:05      *** *** *** *** 수수수수                            동동동동 *** *** *** ***         A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

S1S1S1S1     MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0    
S2S2S2S2     MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0    
S3S3S3S3     MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0    
             WAI WAI WAI WAIT GE5=6,1T GE5=6,1T GE5=6,1T GE5=6,1    
S4S4S4S4     MOVE P,S=30%,A=0,T=0 MOVE P,S=30%,A=0,T=0 MOVE P,S=30%,A=0,T=0 MOVE P,S=30%,A=0,T=0    
S5S5S5S5     MOVE L,S=500mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=500mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=500mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=500mm/sec,A=0,T=0    
S6S6S6S6     MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0 MOVE L,S=800mm/sec,A=0,T=0    
             DE1=1 DE1=1 DE1=1 DE1=1    
S7S7S7S7     MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0 MOVE P,S=100%,A=0,T=0    
             DE3=0 DE3=0 DE3=0 DE3=0    
S8S8S8S8     MOVE P,S=50%,A=0,T=0 MOVE P,S=50%,A=0,T=0 MOVE P,S=50%,A=0,T=0 MOVE P,S=50%,A=0,T=0    
             IF DE2=1 THEN S9 ELSE S10 IF DE2=1 THEN S9 ELSE S10 IF DE2=1 THEN S9 ELSE S10 IF DE2=1 THEN S9 ELSE S10    
             ENDIF ENDIF ENDIF ENDIF    
S9S9S9S9     MOVE P,S=50%,A=0,T=0 MOVE P,S=50%,A=0,T=0 MOVE P,S=50%,A=0,T=0 MOVE P,S=50%,A=0,T=0    
S10 MOVE P,S=50%,A=0,T=S10 MOVE P,S=50%,A=0,T=S10 MOVE P,S=50%,A=0,T=S10 MOVE P,S=50%,A=0,T=0000    
                                ․․․․     
                                ․․․․     

5 번 그룹의 데이터가 6 이 될 때 대기 

1 번 bit 를 on 시킴 

3 번 bit 를 0 으로 클리어함 

2 번 BIT 가 ON 되면 스텝 9로 점프하고 

그렇지 않으면 스텝 10 으로 점프 
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서비스서비스서비스서비스 기능기능기능기능 
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7. 서비스서비스서비스서비스 기능기능기능기능 

 

7.1.7.1.7.1.7.1. 협조제어협조제어협조제어협조제어    상태상태상태상태    모니터모니터모니터모니터        
 

(1) 『[PF1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『10: 협조제어 데이터』를 선택합니다.  

 

   
 

(2) 협조제어 상태가 다음과 같이 표시됩니다.  

 

 
 

(3) 모니터링 기능의 각 상태는 다음의 의미를 가집니다  

.  

� 운전준비운전준비운전준비운전준비    : 각 로봇의 운전 준비 상태를 표시합니다. (ON/OFF) 

� 수동수동수동수동////자동자동자동자동    :  

각 로봇이 수동모드로 설정되어 있는지 자동모드로 설정되어 있는지를 표시합니다. 

(수동/자동) 

� 수동협조수동협조수동협조수동협조 : 각 로봇의 수동모드의 협조 상태를 표시합니다.  

Indiv. : 개별 조그 상태  

Master : 협조 조그 상태, MASTER 지정  

Slave : 협조 조그 상태, SLAVE 지정  

� 자동협조자동협조자동협조자동협조 : 로봇 재생시의 협조 상태를 표시합니다.  

정지 : 로봇이 기동중이 아님  

독립 : 개별적인 로봇 재생 동작을 수행중  

대기 : COWORK 명령에서 상대 로봇이 협조 위치가 되기를 대기하는 중  

협조 : 협조 재생 중  

� 에러상태에러상태에러상태에러상태    : 각 로봇의 최근 에러 상태를 표시. 기동시에 클리어 됨  
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◆◆◆◆【【【【주의사항주의사항주의사항주의사항】】】】◆◆◆◆        

    

 
 

� 협조제어 파라미터에서 협조제어가 <무효>로 설정되어 있으면 모니터링 정보가 표시되지 

않습니다.  
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7.2.7.2.7.2.7.2. 통신진단통신진단통신진단통신진단    기능기능기능기능        
 

7.2.1.7.2.1.7.2.1.7.2.1. 일반일반일반일반    진단진단진단진단        
 

일반적인 진단기능은 사용자가 협조제어 정상적인 협조제어 설정을 하고 수행할 때 자신과 

상대의 통신 이상 유무를 감지하는 기능입니다. 협조제어가협조제어가협조제어가협조제어가 < < < <유효유효유효유효>>>>로로로로    설정설정설정설정되어 있는 경우이며, 

어디서 이상이 발생하였는지 검사합니다.  

                                  

(1) 『[PF1]: 서비스』 → 『7: 시스템 진단』 → 『7: Hinet 검사』를 선택합니다.  

 

  

 

(2) 다음화면이 나타나면 통신상태가 양호한지를 검사할 로봇 번호를 선택합니다. 하단에는 

현재의 네트워크 상태가 표시됩니다.  
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(3) 『[PF1]: 실행』키를 누르면 다음과 같은 화면으로 통신상태의 양호 여부를 진단합니다. 

정상이 아닌 경우에는 FAILURE 표시와 함께 원인을 알려줍니다.  

 

 
 

          

(4) 상대 로봇의 통신이 이상한 경우  

 

 

14:39:38    *** Hinet 14:39:38    *** Hinet 14:39:38    *** Hinet 14:39:38    *** Hinet 진단진단진단진단 ***    A:0 S:4 ***    A:0 S:4 ***    A:0 S:4 ***    A:0 S:4    

수치를수치를수치를수치를    입력하고입력하고입력하고입력하고 [SET] [SET] [SET] [SET]키를키를키를키를    누르시오누르시오누르시오누르시오....    

>[0 >[0 >[0 >[0 ––––  4] 4] 4] 4]____    

실행실행실행실행    장치리셋장치리셋장치리셋장치리셋             

        로봇번호로봇번호로봇번호로봇번호                                                                             = [0] = [0] = [0] = [0]    
     (0 = All, 1 (0 = All, 1 (0 = All, 1 (0 = All, 1~~~~4 = 4 = 4 = 4 = 로봇번호로봇번호로봇번호로봇번호))))    
========================================================================================================================================================    
     Robot[1] ....................SUCCESS Robot[1] ....................SUCCESS Robot[1] ....................SUCCESS Robot[1] ....................SUCCESS    
     Robot[2] ....................SUCCESS Robot[2] ....................SUCCESS Robot[2] ....................SUCCESS Robot[2] ....................SUCCESS    
     Robot[3] .... Robot[3] .... Robot[3] .... Robot[3] ....................SUCCESS................SUCCESS................SUCCESS................SUCCESS    
     Robot[4] ....................SUCCESS Robot[4] ....................SUCCESS Robot[4] ....................SUCCESS Robot[4] ....................SUCCESS    
    
============ ============ ============ ============ 네트워크네트워크네트워크네트워크    상태상태상태상태 ============= ============= ============= =============    
     R1: OK R1: OK R1: OK R1: OK             R2: OK R2: OK R2: OK R2: OK             R3: OK R3: OK R3: OK R3: OK             R4: OK R4: OK R4: OK R4: OK    
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7.3.7.3.7.3.7.3. Hinet I/O Hinet I/O Hinet I/O Hinet I/O 모니터모니터모니터모니터        
 

(1) 『[PF1]: 서비스』 → 『10: 협조제어 데이터』를 선택합니다.  

 

    
    

    

(2) 모니터 하고자하는 영역을 선택합니다. 모니터 화면에는 4byte 분의 영역만큼 출력합니다. 

예를 들어 1 번을 선택하여 GE1~GE4 번을 선택하면 다음 화면이 표시됩니다.  

 

 
 

(3) 각 신호가 ON 되면 2 진수, 16 진수, 10 진수로 모두 표시됩니다.  
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7.4.7.4.7.4.7.4. 수동수동수동수동    출력기능출력기능출력기능출력기능(R352)(R352)(R352)(R352)        
 

협조 제어용 HiNet I/O 신호를 수동으로 출력할 수 있습니다.  

        

조작조작조작조작    출력출력출력출력    신호신호신호신호    

R352, 그룹번호(1~32), 출력신호(1~128) 
그룹번호에 해당하는 출력신호 

예) R352,14,255 

 

예) R352,14,255 일 때  

 

우선 자신의 로봇번호가 GE14를 출력할 수 있는 번호이어야 합니다. GE13~GE16까지는 로봇 4번의 

출력 할당영역입니다. 그 이외의 영역은 입력이 불가능합니다.  

 

 

14:39:38    ***   14:39:38    ***   14:39:38    ***   14:39:38    ***   수동수동수동수동   ***    A:0 S:4   ***    A:0 S:4   ***    A:0 S:4   ***    A:0 S:4    

그룹번호를그룹번호를그룹번호를그룹번호를    입력하시오입력하시오입력하시오입력하시오( 13 ( 13 ( 13 ( 13 ---- 16 ) 16 ) 16 ) 16 )        
    
>R352>R352>R352>R352____    

서비스서비스서비스서비스    시스템시스템시스템시스템    WAITWAITWAITWAIT 해제해제해제해제     조건설정조건설정조건설정조건설정    

T0T0T0T0                                                                                                         I:R4  I:R4  I:R4  I:R4 
PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0PN:100[*]__S/F:0/0                        Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0 Sp:100.0     
             Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165 Robot:Hx165----01, 601, 601, 601, 6 축축축축, , , , 총총총총 1 1 1 1 스텝스텝스텝스텝        
                    
    
    
<<<<그룹그룹그룹그룹 :R1(01 :R1(01 :R1(01 :R1(01----04)> Bit04)> Bit04)> Bit04)> Bit             Hex Hex Hex Hex         Dec. Dec. Dec. Dec.     I/O  I/O  I/O  I/O     
GE13(104~097):[00000000] [00] (GE13(104~097):[00000000] [00] (GE13(104~097):[00000000] [00] (GE13(104~097):[00000000] [00] (     0) 0) 0) 0)     OUT  OUT  OUT  OUT     
GE14(112~GE14(112~GE14(112~GE14(112~105):[11111111] [00] (255)105):[11111111] [00] (255)105):[11111111] [00] (255)105):[11111111] [00] (255)     OUT  OUT  OUT  OUT     
GE15(120~113):[00000000] [00] (GE15(120~113):[00000000] [00] (GE15(120~113):[00000000] [00] (GE15(120~113):[00000000] [00] (     0) 0) 0) 0)     OUT  OUT  OUT  OUT     
GE16(128~121):[00000000] [00] (GE16(128~121):[00000000] [00] (GE16(128~121):[00000000] [00] (GE16(128~121):[00000000] [00] (     0) 0) 0) 0)     OUT  OUT  OUT  OUT     
    

그룹 13 

그룹 14, 출력신호 255 

그룹 15 

그룹 16 

설정 가능한 그룹번호 표시 
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7.5.7.5.7.5.7.5. R code R code R code R code     
 

협조제어에 사용하는 R code 입니다.  

    

표 7-1 협조제어에 사용하는 R code 

조작조작조작조작 #1#1#1#1 #2#2#2#2 내용내용내용내용 

로봇역할  로봇역할 0 = Indiv.(개별) 

  1 = Master R351,#1 

  2 = Slave 

R352,#1,#2 그룹번호 출력값 그룹번호에 해당하는 출력값 수동출력 

R353            협조 재생 상태 클리어 
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8.8.8.8. 에러코드에러코드에러코드에러코드        

8 
에러코드에러코드에러코드에러코드 
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8. 에러코드에러코드에러코드에러코드 

 

8.1.8.1.8.1.8.1. WarningWarningWarningWarning    
 

코 드 W0016 GE 또는 DE 신호의 사용번호 부적절함 

내 용 GE 나 DE 변수로 지정한 값이 틀렸습니다. 값이 범위를 벗어납니다. 

조 치 

- 협조로봇 번호에 따른 값과 다릅니다. 

- GE: 최소=(로봇#-1)*4+1, 최대=(로봇#-1)*4+4 

- DE: 최소=(로봇#-1)*32+1, 최대=(로봇#-1)*32+32 

 

코 드 W0123 상대 로봇의 정지요구 

내 용 
협조제어 실행동안 상대 로봇으로부터 정지명령이 받아진다. 이 경우, 상기 메시지를 

출력하며, 로봇 정지합니다. 

조 치 슬레이브측 로봇 운전시작 후, 마스터 운전을 시작하여 프로그램을 재개합니다. 

 

코 드 W0124 Slave 로봇 조그조작 불가 

내 용 
수동 협조제어 상태에서는 슬레이브로서 설정되어 있다. 슬레이브로 설정된 로봇은 

독립 조작이 불가합니다. 

조 치 
각각의 로봇을 개별적으로 수동 조작하기 위해서는 수동 협조 상태를 변경하시오. 수동 

협조상태를 변경하기 위해서는 사용자는 F key 또는 R351 코드를 사용하십시오. 

 

코 드 W0131 협조 조그 조작불가-Master 로봇 중복 

내 용 
HiNet 상에 접속되어 있는 로봇 중에 수동 협조 상태가 Master 로 설정된 로봇이 두 대 

이상입니다. 

조 치 수동 협조 Master 는 한 대만 설정 가능합니다. 설정을 변경하십시오. 

 

코 드 W0132 협조 조그 조작불가-Slave 선택 안됨 

내 용 
Slave 로봇을 협조 가능한 상태로 설정해 놓지 않은 상태에서 Master 로봇의 조그 

조작을 시도하였습니다. 

조 치 
Slave 로봇이 선택되어 있는지 확인한 후, Slave 로봇을 협조 가능한 상태로 

준비하고(Jog Off/Enabling Switch On) 조작하십시오. 

   

코 드 W0133 Slave 측의 조그 설정이 변경됨-정지 

내 용 
Master 로봇으로 협조 조그 조작 중에 같이 동작을 하던 Slave 로봇 중에 수동 

협조상태를 변경한 로봇이 검지되었습니다. 

조 치 Slave 의 협조상태를 다시 확인 한 후에 조작하십시오. 
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코 드 W0134 Master Tool 좌표계가 선택되지 않음 

내 용 

CMOV 기록 모드에서( R351,3) Slave 로봇의 조그 조작을 시도할 때 발생합니다. Master 

로봇이 지정되어 있지 않습니다. 또는 CMOV 스텝 전진 기능을 사용할 때 발생할 수 

있습니다. 현재 설정된 Master 번호와 CMOV 에 기록된 마스터 번호와 다릅니다. 

조 치 올바른 마스터 로봇을 수동 협조 Master 상태로 설정하여 주십시오. 
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8.2.8.2.8.2.8.2. System ErrorSystem ErrorSystem ErrorSystem Error    
 

코 드 E0200 (0 축) 협조동작중 최고속 초과 

내 용 협조 동작 추종중에 로봇의 최고속을 초과하는 지령이 입력되었습니다 

조 치 
협조 동작을 하는 Slave 의 기준위치에서 로봇의 자세를 변경하거나, 협조 기록 위치를 

변경하거나, 기록속도를 낮추어 재생하십시오 

 

코 드 E0201 협조동작 개시 오류 

내 용 
협조 로봇간의 동기신호 송수신에 오류가 있습니다. 서로 다른 모드에 서 

재생하였습니다. 

조 치 통신상태를 점검하십시오. 협조로봇간에 모드가 같게 맞추고 동작하십시오. 

 

코 드 E0203 협조 상대 로봇 이상 - 비상정지 

내 용 
협조 동작중 상대 로봇의 운전준비 Off 상태가 되었습니다. 운전준비를 Off 하고 

정지합니다. 

조 치 상대 로봇의 원인을 조치한후, 운전 준비를 On 하고 재기동하십시오. 

 

코 드 E0204 로봇 0 협조제어 통신단절 

내 용 협조 조그, 재생 중에 해당로봇과의 통신이 끊어졌습니다. 

조 치 
통신선과 통신카드의 연결이 양호한 지 점검하십시오. Hinet 진단으로 이상 부분을 찾을 

수도 있습니다. 

 

코 드 E0205 시스템의 HiNet 통신이상 

내 용 협조제어용 Hinet 통신이 동작하지 않고 있습니다. 

조 치 
통신선과 통신카드의 연결이 양호한 지 점검하십시오. Hinet 진단으로 이상 부분을 찾을 

수도 있습니다. 

 

코 드 E0227 협조제어 동기 시퀀스 오류 

내 용 협조제어중에 마스터 로봇과 슬래이브 로봇의 지령 시퀀스 차이가 발생했습니다. 

조 치 
협조제어용 네트워크 연결상태를 확인하십시오. 슬래이브가 절전기능(power saving) 

실행중은 아닌지 확인하십오. 슬래이브 로봇의 절전 기능을 무효로 설정하십시오. 
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8.3.8.3.8.3.8.3. Operation ErrorOperation ErrorOperation ErrorOperation Error    
 

코 드 E1340 로봇협조 조건 부적절(WD,공통좌표) 

내 용 COWORK 명령을 실행하기에 부적절한 상태로 제어기가 설정되어 있습니다 

조 치 
통신상태가 정상인지, 상대의 공통좌표계는 설정하였는지, 수동협조 상태가 COWORK 의 

로봇역할과 같은지 확인하십시오. 

 

코 드 E1341 협조재생 대기 시간 초과 

내 용 
COWORK 명령을 만난후 설정한 대기시간동안 모든 협조 로봇이 협조 준비가 되지 

않았습니다. 

조 치 
모든 협조 로봇이 협조 위치에 도착 하는 시간을 고려하여 대기시간을  설정하십시오. 

0 으로 설정하면 모든 로봇이 올때까지 계속 대기합니다. 

 

코 드 E1342 로봇협조 상태,공통좌표계 무효임 

내 용 
로봇협조 상태가 무효이거나 공통좌표계가 설정되어 있지 않아 COWORK 명령을 수행할 

수 없습니다. 

조 치 
시스텝설정/제어파라미터/협조제어 파라미터에서 협조제어<유효> 설정 하신후 

공통좌표계를 설정하십시오. 

 

코 드 E1343 COWORK 기능 실행 불일치 

내 용 
COWORK 명령을 중복하여 실행하였거나 COWORK END 없이 프로그램 END 를 실행한 

경우입니다. 

조 치 
COWORK 명령과 COWORK END 명령이 짝을 이루도록 프로그램 하십시오. 스텝 변경으로 중복 

실행하는 것도 금합니다 

 

코 드 E1344 COWORK 파라미터(M/S,로봇번호) 에러 

내 용 COWORK 명령의 상대로봇 번호가 자신의 로봇번호로 잘못 설정되어 있습니다. 

조 치 
COWORK M(S),S(M)=로봇번호에 해당하는 로보번호를 자신의 로봇번호로 설정할 수 

없으므로 변경하십시오. 

 

코 드 E1345 슬레이브 로봇이 이미 협조상태임 

내 용 슬래이브 로봇의 협조가 COWORK END 위치에서 협조중이거나, 정지하여 있습니다. 

조 치 Master 와 Slave 의 정상적인 협조동작을 위해 인위적인 스텝변경을 하지 마십시오. 

 

코 드 E1347 시프트연산이 지원되지 않는 좌표계 

내 용 
Base/Robot/Encoder/User 좌표계 포즈에 Base/Robot/Tool/User 좌표계 시프트를 더할 수 

있으며, 다른 좌표계의 시프트연산은 허용되지 않습니다. 

조 치 포즈나 시프트 변수/상수의 좌표계를 확인하여 허용된 좌표계로 변환하십시오.[퀵오픈] 
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코 드 E1355 협조 상대 로봇 이상 –  정지 

내 용 
협조 동작 중 상대 로봇이 협조가 불가능한 상태로 정지되어 있습니다. 협조가 

불가하여 정지합니다. 

조 치 
로봇간 동작모드가 동일한지 확인하십시오. 협조 동작중 정지 후 재기동하는 경우라면 

Slave 를 먼저 기동한 후 Master 를 기동하십시오. 

 

코 드 E1356 Hinet 접속이상 –  로봇 번호 중복 

내 용 로봇번호가 중복되어 협조제어가 불가능한 상태입니다. 

조 치 
Hinet 에 접속되어 있는 로봇의 번호를 조사하여 중복된 로봇번호를 변경하고, 전원을  

재투입하십시오. 

 

코 드 E1360 ROBOT.C00 파일이 손상되었습니다. 

내 용 ROBOT.C00 파일 구조체가 손상되었음. 

조 치 

당사 A/S 요원들의 도움을 받아 메모리를 초기화하여 주십시오. 

 TEL :  052-202-5041 

FAX :  052-202-7960 

 E-Mail : robotas@hhi.co.kr 

 

코 드 E1361 ROBOT.C01 파일이 손상되었습니다. 

내 용 ROBOT.C01 파일 구조체가 손상되었음. 

조 치 

당사 A/S 요원들의 도움을 받아 메모리를 초기화하여 주십시오. 

 TEL    :  052-202-5041 

 FAX    :  052-202-7960 

E-Mail  : robotas@hhi.co.kr 

 

코 드 E1362 ROBOT.C00 파일이 쓰기금지속성임. 

내 용 ROBOT.C00 파일에 데이터 기록불가. 

조 치 ROBOT.C00 파일 속성을 변경하십시오. 

 

코 드 E1363 ROBOT.C01 파일이 쓰기금지속성임. 

내 용 ROBOT.C01 파일에 데이터 기록불가. 

조 치 ROBOT.C01 파일 보호를 변경하십시오. 

 

 

 

 

  

  

   



 

 

 

● Head Office                              ● A/S Center  

  Tel. 82-52-202-7901 / Fax. 82-52-202-7900    Tel. 82-52-202-5041 / Fax. 82-52-202-7960  

1, Jeonha-dong, Dong-gu, Ulsan, Korea 

 

● Seoul Office   

  Tel.82-2-746-4711 / Fax. 82-2-746-4720 

140-2, Gye-dong, Jongno-gu, Seoul, Korea 

 

● Ansan Office 

  Tel.82-31-409-4945 / Fax.82-31-409-4946 

  1431-2, Sa-dong, Sangnok-gu, Ansan-si, Gyeonggi-do, Korea 

 

● Cheonan Office 

  Tel.82-41-576-4294 / Fax.82-41-576-4296 

  355-15, Daga-dong, Cheonan-si, Chungcheongnam-do, Korea 

 

● Daegu Office  

  Tel.82-53-746-6232 / Fax.82-53-746-6231 

  223-5, Beomeo 2-dong, Suseong-gu, Daegu, Korea 

 

● Gwangju Office 

  Tel. 82-62-363-5272 / Fax. 82-62-363-5273 

  415-2, Nongseong-dong, Seo-gu, Gwangju, Korea 

 

 

● 본사본사본사본사     ● A/S A/S A/S A/S 센터센터센터센터 

  Tel. 052-202-7901 / Fax. 052-202-7900    Tel. 82-52-202-5041 / Fax. 82-52-202-7960 

  울산광역시 동구 전하동 1 번지 

 

● 서울서울서울서울 사무소사무소사무소사무소 

  Tel. 02-746-4711 / Fax. 02-746-4720 

  서울특별시 종로구 계동 140-2 번지 

 

● 안산안산안산안산 사무소사무소사무소사무소 

  Tel. 031-409-4959 / Fax. 031-409-4946 

  경기도 안산시 상록구 사동 1431-2 번지 

 

● 천안천안천안천안 사무소사무소사무소사무소  

  Tel. 041-576-4294 / Fax. 041-576-4296 

  충남 천안시 다가동 355-15 번지 

 

● 대구대구대구대구 사무소사무소사무소사무소 

  Tel. 053-746-6232 / Fax. 053-746-6231 

대구광역시 수성구 범어 2 동 223-5 번지 

 

● 광주광주광주광주 사무소사무소사무소사무소 

  Tel. 062-363-5272 / Fax. 062-363-5273   

  광주광역시 서구 농성동 415-2 번지  

   


