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1. 개요개요개요개요 

 

컨베이어에 탑재되어 이동하는 작업물에 대해 로봇이 추종하는 것을 컨베이어 동기라고 합니다. 

로봇은 컨베이어 상에서 이동중인 작업물에 대한 특정 작업을 수행하기 위해 변동하는 컨베이어 

속도에 동기하여 티칭된 작업물과 툴 간의 상대적인 위치 및 자세를 유지합니다. 

 

1.1.1.1.1.1.1.1. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    원리원리원리원리    
    

컨베이어상 작업물에 대한
위치 판단의 기준점

로봇 현재 위치

컨베이어 진행방향

작업물 인식점
L1

L2

L2 - L1

P

Q Q'

 
 

컨베이어 동기 재생시 로봇은 컨베이어상의 기준위치로부터 작업물이 이동한 양을 구한 후, 기준

위치에 그 양을 가산하여 재생합니다.  

 

위 그림에서 티칭을 위해 컨베이어를 정지시킨 후 로봇이 위치 P 로부터 작업물상 임의의 위치 Q

로 이동하도록 티칭하였다고 가정합니다. 

 

컨베이어가 동작하여 작업물이 티칭된 위치 Q 로부터 「L2 - L1」만큼 이동한 곳에 있을 때 로봇은 

기록된 위치 Q 를 작업물이 이동한 양 「L2 - L1」만큼 쉬프트하여 재생함으로서 Q′로 진행합니다. 

 

 

 

 

1.2.1.2.1.2.1.2. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    상의상의상의상의    작업물에작업물에작업물에작업물에    대한대한대한대한    위치위치위치위치        
 

흘러오는 작업물이 특정위치로 진입하는 위치에 작업물 검출 센서를 두어 이 위치가 작업물에 

대한 위치 판단의 기준점이 됩니다.  

 

제어기는 작업물이 위치판단 기준점을 지날 때 해당 작업물에 대한 컨베이어 상의 상대적인 

위치를 0 으로 인식하며, 작업물이 흘러감에 따라 컨베이어 펄스 신호로부터 작업물의 상대위치를 

계산해내고 로봇은 컨베이어와 동기하여 재생할 수 있습니다. 
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1.3.1.3.1.3.1.3. 작업물의작업물의작업물의작업물의    티칭티칭티칭티칭    및및및및    재생시재생시재생시재생시    작업물의작업물의작업물의작업물의    위치위치위치위치        
 

티칭 작업은 반드시 작업물이 위치판단 기준점을 지난 상태에서 수행되어야 하며, 이때 티칭위치

를 기록하는 명령이 필요합니다. 

 

한편 재생시 작업물 위치는 컨베이어에 의해 흘러가고 있는 작업물이 동기 재생중 임의의 시점에 

가지는 컨베이어 상에서의 상대적인 위치를 말합니다. 

 

 

 

 

1.4.1.4.1.4.1.4. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기에서동기에서동기에서동기에서    티칭과티칭과티칭과티칭과    재생이재생이재생이재생이    가지는가지는가지는가지는    의미의미의미의미        
  

컨베이어 동기 기능이라는 관점에서 본 티칭의 의미는 특정한 물체 좌표계(작업물에 의해 정의되

는 가상의 좌표계)에서의 로봇의 위치, 자세, 속도 등을 기록하는 작업입니다. 즉, 컨베이어에 의

해 이동되고 있는 작업물 위에 앉아있는 사람이 재생시 컨베이어상의 작업물위치(또는 컨베이어

의 속도)와는 전혀 무관하게 로봇이 작업물에 대해 취해야 할 작업 위치, 자세, 속도 등을 기록하

는 과정이라고 할 수 있습니다. 

 

이에 반해 재생은 이동중인 컨베이어상에서의 작업물의 위치와 상관없이 티칭으로부터 알려진 로

봇의 작업물에 대한 상대 위치, 자세, 속도 등을 유지하는 것입니다. 
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2  
시스템시스템시스템시스템 구성구성구성구성  

및및및및 접속접속접속접속 
 



    

    

    

    

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    

    

    

    

 

2-2 

2. 시스템시스템시스템시스템 구성구성구성구성 및및및및 접속접속접속접속 

 

2.1.2.1.2.1.2.1. 시스템시스템시스템시스템    구성구성구성구성    
 

� 작업물작업물작업물작업물    검출용검출용검출용검출용    리밋스위치리밋스위치리밋스위치리밋스위치    또또또또는는는는    광전스위치광전스위치광전스위치광전스위치((((펄스카운트펄스카운트펄스카운트펄스카운트    스타트스타트스타트스타트    신호신호신호신호))))    

작업물이 컨베이어상의 특정위치에 진입하였음을 제어기에게 알려주는 장치입니다.  

 

리밋 스위치가 동작하면 제어기는 펄스 발생기로부터 나오는 펄스를 카운트하기 

시작하여 컨베이어 동기재생을 수행합니다. 따라서 리밋스위치가 있는 위치가 컨베이어 

상의 작업물 위치판단의 기준점이 됩니다. 

 

자동차 도장라인의 경우 내압방폭형의 리밋스위치를 사용하거나 일반적인 리밋스위치와 

Barrier Relay(또는 Zener Barrier)를 조합하여 사용해야 합니다. 

 

� 감속장치감속장치감속장치감속장치    

감속장치는 컨베이어를 구동하고 있는 모터의 주축 또는 체인(Chain)등으로부터 

컨베이어의 이동을 검출하여 제어장치에서 규정된 회전수까지 감속하여 펄스 발신기를 

회전시키기 위한 장치입니다. 

 

� 펄스펄스펄스펄스    발생기발생기발생기발생기    

컨베이어 구동부에는 컨베이어의 이동량(회전량)에 해당되는 펄스를 발생시키는 펄스 

발생기가 접속되어 있습니다. 그리고 이 펄스 발생기는 로봇 제어기에 접속되어 

컨베이어로부터 나오는 펄스가 로봇 제어기에 입력됩니다.  

 

로봇 제어기는 작업물이 리밋스위치를 통과하면서부터 이 펄스를 카운트하여 작업물의 

현재위치를 계산해냅니다. 

 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동작중동작중동작중동작중    신호신호신호신호    

정상적인 동작모드에서 컨베이어 동기 재생을 위해서는 반드시 컨베이어 운전중 신호가 

입력되어야 합니다. 이것은 컨베이어가 동작하고 있음을 제어기에게 알려주기 위한 

신호이며 일반적으로 컨베이어를 구동하고 있는 모터에 전력을 공급하는 마그네트 

스위치 보조접점이 이용됩니다. 

 

컨베이어 운전중 신호는 범용입력 신호(DI 신호)중 현재 사용하지 않는 입력신호에 

할당하여 사용합니다.  
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2.2.2.2.2.2.2.2. 시스템시스템시스템시스템    접속접속접속접속        
 

컨베이어 시스템을 구성하는 각종 장치와 제어기 간의 접속은 다음과 같습니다. 컨베이어 펄스, 

Limit Switch 상태, 컨베이어 시스템의 전원이 접속됩니다.  

 

컨베이어 시스템은 RS422 또는 RS232 방식이 가능합니다. 

 

Controller Conveyor

BD43X

BD48X

운전중 신호

작업물 검출
Limit switch

Pulse 발생기

Power Supply

Limit switch 상태

Conveyor pulse

외부 전원

 



    

    

    

    

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    

    

    

    

 

2-4 

 

� 제어기제어기제어기제어기    단자단자단자단자    접속접속접속접속    

컨베이어 운전중 신호는 로봇 제어기 내 I/O 보드의 CNIN 커넥터에 접속하며, Limit 

Switch 동작 신호, 펄스 신호, 컨베이어시스템 전원은 옵션(BD48X)보드 CNCP1 또는 CNCP2 

커넥터에 접속합니다. 

 

CNCP1CNCP1CNCP1CNCP1    

단자명단자명단자명단자명    
PIN PIN PIN PIN 

번호번호번호번호    
설설설설        명명명명    입력사양입력사양입력사양입력사양    

PAI1+,PAI1PAI1+,PAI1PAI1+,PAI1PAI1+,PAI1----    1, 2 RS422 방식 컨베이어 A 상 펄스 입력 0 ~ 5V,100kHz 이하 

PBI1+,PBI1PBI1+,PBI1PBI1+,PBI1PBI1+,PBI1----    3, 4 RS422 방식 컨베이어 B 상 펄스 입력 0 ~ 5V,100kHz 이하 

AI1AI1AI1AI1    5 RS232 방식 컨베이어 A 상 펄스 입력 0 ~ -30V,100kHz 이하 

BI1BI1BI1BI1    6 RS232 방식 컨베이어 B 상 펄스 입력 0 ~ -30V,100kHz 이하 

STA_LS1STA_LS1STA_LS1STA_LS1    7 
작업물 검출용 Limit Switch 신호 

입력 
0 ~ -30V 

P+,P+,P+,P+,    PPPP----    8, 9 외부 전원 20 ~ 30V 

    

CNCP2CNCP2CNCP2CNCP2    

단자명단자명단자명단자명    
PIN PIN PIN PIN 

번호번호번호번호    
설설설설        명명명명    입력사양입력사양입력사양입력사양    

PAI2+,PAI2PAI2+,PAI2PAI2+,PAI2PAI2+,PAI2----    1, 2 RS422 방식 컨베이어 A 상 펄스 입력 0 ~ 5V,100kHz 이하 

PBI2+,PBI2PBI2+,PBI2PBI2+,PBI2PBI2+,PBI2----    3, 4 RS422 방식 컨베이어 B 상 펄스 입력 0 ~ 5V,100kHz 이하 

AI2AI2AI2AI2    5 RS232 방식 컨베이어 A 상 펄스 입력 0 ~ -30V,100kHz 이하 

BI2BI2BI2BI2    6 RS232 방식 컨베이어 B 상 펄스 입력 0 ~ -30V,100kHz 이하 

STA_LS2STA_LS2STA_LS2STA_LS2    7 
작업물 검출용 Limit Switch 신호 

입력 
0 ~ -30V 

P+,P+,P+,P+,    PPPP----    8, 9 외부 전원 20 ~ 30V 
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� Count Count Count Count 방식의방식의방식의방식의    선택선택선택선택    

접속방식은 RS422 과 RS232 를 사용할 수 있는데, 다음과 같이 옵션(BD48X)보드의 DIP 

스위치를 이용하여 설정할 수 있습니다. 

 

설설설설                                    정정정정    ONONONON    OFFOFFOFFOFF    설설설설            명명명명    

점퍼점퍼점퍼점퍼 5 (JP5) 5 (JP5) 5 (JP5) 5 (JP5)    RS422 RS232 채널 1 의 입력 

점퍼점퍼점퍼점퍼 6 (JP6) 6 (JP6) 6 (JP6) 6 (JP6)    RS422 RS232 채널 2 의 입력 

 

컨베이어 펄스 카운터의 Resolution 은 16bit 이며, 4 체배로 Count 합니다. 또한, 다음과 

같이 옵션 (BD48X)보드의 점퍼를 이용하여 Up Count 와 Up/Down Count 를 선택할 수 

있습니다. 

 

점퍼점퍼점퍼점퍼    번호번호번호번호    JP1JP1JP1JP1    JP2JP2JP2JP2    JPJPJPJP3333    JP4JP4JP4JP4    

채널 1 컨베이어 동기펄스 Up 

Count 
Short Open - - 

채널 1 컨베이어 동기펄스 

Up/Down Count 
Open Short - - 

채널 2 컨베이어 동기펄스 Up 

Count 
- - Short Open 

설정설정설정설정    내용내용내용내용    

채널 2 컨베이어 동기펄스 

Up/Down Count 
- - Open Short 

 

 

주의주의주의주의    

    

� 점퍼설정 후 반드시 『[PF2]: 시스템』 → 『4: 응용 파라미터』 → 『6: 컨베이어』 → 

『컨베이어 파라미터 설정』에서 『CNVY 펄스 카운팅 타입 = <UP,UP / DOWN>』항목을 

점퍼설정과 동일하도록 설정합니다.  

 

� Up/Down 카운터 설정시는 컨베이어 펄스 데이터(CP)가 음의 값을 가질 수 있으며, 

컨베이어 정방향 회전에 대해 펄스 데이터(CP)가 음의 값으로 증가한다면 

옵션(BD48X)보드의 A/B 상 펄스 라인을 전환함에 의해 컨베이어 정방향 회전에 대해 양의 

값으로 증가하는 펄스 데이터를 얻을 수 있습니다. 
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� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    펄스펄스펄스펄스    카운터카운터카운터카운터    회로회로회로회로    

    

다음은 RS232C 방식에서의 컨베이어 펄스 카운트 회로입니다. 

 

J2

J1

A

P+

STA_LS

B

P-

TBCP

카운터로

외부전원

Start LS

컨베이어 펄스

 
 

 

주의주의주의주의    

    

� 외부전원의 입력범위를 기준보다 높지 않도록 하며, DC 24V 의 사용을 권장합니다. 

 

� 컨베이어 펄스 발생기는 -5 ~ 25V 범위의 인터페이스를 사용하도록 하십시오. 

 

� 배선의 길이는 컨베이어 펄스 발생기의 인터페이스에 따라 다르므로 당사와 

상담하십시오. 
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3.3.3.3. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    파라미터파라미터파라미터파라미터    

 

 

 

 

3  
컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어 

파라미터파라미터파라미터파라미터 
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3. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어 파라미터파라미터파라미터파라미터 

 

컨베이어 동기 기능을 적용하기 위해서는 『[PF2]: 시스템』 → 『5: 초기화』 → 『2: 로봇 타입 

선택』 후 컨베이어 동기를 <1EA> 또는 <2EA>로 설정해야 합니다. 

 

 
 

컨베이어 동기 기능을 적용하여 로봇을 재생시키기 위해서는 로봇 제어기가 동기해야 할 컨베이

어에 대한 각종 정보를 알고 있어야 하는데, 이 정보를 제어기에 입력해주는 행위를 컨베이어 파

라미터 설정이라고 합니다. 

 

따라서 컨베이어 파라미터 설정은 작업 프로그램을 작성하기 전에 반드시 설정되어야 합니다. 또 

이 설정이 완료된 후에는 만일의 경우를 대비하여 제어 정수파일(ROBOT.C00)을 SRAM 카드로 백업

해 두도록 하십시오. 
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3.1.3.1.3.1.3.1. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    형태형태형태형태((((각도설정각도설정각도설정각도설정))))    
 

컨베이어의 형태를 선택하고 3 차원 상에 임으로 놓여있는 컨베이어에 대한 위치를 자동적으로 

설정해 줍니다. 이 각도 자동설정 절차는 다음과 같습니다. 

 

(1) 컨베이어 형태가 직선으로 선택된 경우, 『[PF1]: 각도설정』키를 누르면 다음화면이 

표시됩니다. 

 

   
 

� 기록위치 

임의로 놓여있는 컨베이어 위치를 자동적으로 계산하기 위해서 직선 컨베이어는 2 점, 

원형 컨베이어는 3 점의 기록위치가 필요합니다.  

 

� 툴 : 로봇 선단에 달려있는 툴의 번호를 표시해 줍니다. 

 

� 현재 좌표값 : 로봇의 현재 위치를 X, Y, Z 의 좌표값으로 표시합니다. 

 

� 기록 좌표값 : 『[PF1]: 위치기록』키를 눌렀을 때, 현재 좌표값이 기록됩니다. 

 

(2) 컨베이어 상에 임의의 한 점을 기준점으로 설정한 후, 그 기준점에 로봇의 툴 끝을 

위치시킨 후, 『[PF1]: 위치기록』키를 누르면 다음의 화면이 표시됩니다. 
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(3) [SHIFT]+[<-][->]키로 기록위치를 <2nd>로 이동한 후, 컨베이어를 1m 이상 이동시키고 

<1st>에서와 동일한 위치에 로봇의 툴 끝을 위치시킨 후, 『[PF1]: 위치기록』키를 

누르면 다음의 화면이 표시됩니다. 

 

 
 

(4) 직선 컨베이어의 위치를 계산하기 위해서는 2 개의 기록점만 필요합니다. 컨베이어 

형태가 원형인 경우, [SHIFT]+[<-][->]키로 커서를 <3rd>로 이동후 컨베이어를 1m 이상 

이동시킨 후 한점을 더 기록해야 합니다. 『[PF2]: 각도계산』키를 누르면 다음의 화면이 

표시됩니다. 

 

 
 

(5) 컨베이어 형태가 원형인 경우는 원형 컨베이어에 대한 각도 및 중심이 계산되어 

나타납니다. 

 

08:09:05 08:09:05 08:09:05 08:09:05 ** ** ** ** 각도각도각도각도    계산계산계산계산    결과결과결과결과 ** ** ** ** A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3 A:0  S:3    

 

>_>_>_>_    

    완료완료완료완료    

    
직선직선직선직선    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    수평각도수평각도수평각도수평각도 = [     199.9] = [     199.9] = [     199.9] = [     199.9]    
직선직선직선직선    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    수직각도수직각도수직각도수직각도 = [       0.0] = [       0.0] = [       0.0] = [       0.0]    
        
        
    
    
계산된계산된계산된계산된    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    각도를각도를각도를각도를    반영하기반영하기반영하기반영하기    위해서위해서위해서위해서    
[PF5][PF5][PF5][PF5]키를키를키를키를    누르시오누르시오누르시오누르시오.[.[.[.[취소취소취소취소]]]]키를키를키를키를    누르면누르면누르면누르면    
계산계산계산계산    결과가결과가결과가결과가    반영되지반영되지반영되지반영되지    않습니다않습니다않습니다않습니다....    
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3.2.3.2.3.2.3.2. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    정수정수정수정수((((자동설정자동설정자동설정자동설정))))    
 

컨베이어 정수는 컨베이어가 1m 이동한 경우 발생되는 펄스수를 의미하며, 로봇 제어기는 

컨베이어로부터 펄스수를 전달받아 작업물의 위치를 계산할 때 이를 사용합니다. 컨베이어 정수를 

자동설정하는 절차는 다음과 같습니다. 

 

(1) 『[PF1]: 자동설정』키를 누르면 다음화면이 표시됩니다. 

 

   
 

� 현재 툴번호 : 로봇 선단에 달려있는 툴의 번호를 표시해 줍니다. 

 

� 기록위치 

컨베이어 정수를 자동적으로 계산하기 위해서 2 점의 기록위치가 필요합니다.  

 

� 컨베이어 정수 : 10 개의 컨베이어 정수를 기록할 수 있습니다. 

 

� 평균 컨베이어 정수 

컨베이어 정수를 몇 개 얻고, 얻어진 컨베이어 정수에 대한 평균을 구했을 때 

표시되는 값입니다. 

 

(2) 커서를 <1st>에 두고 로봇을 컨베이어상의 임의위치(포인트 A)로 이동한 후 『[PF1]: 

위치기록』키를 누릅니다. 

 

(3) [SHIFT]+[<-][->]키로 커서를 <2nd>에 두고 컨베이어를 약 1m 정도 이동시킨 후 로봇을 

컨베이어 이동후의 포인트 A 에 위치시킨 후 『[PF1]: 위치기록』키를 누릅니다.  

 

(4) <1st>, <2nd>의 기록위치를 얻은 후 『[PF2]: 정수계산』키를 눌러 컨베이어 정수를 

계산하여 원하는 번호의 컨베이어 정수로 저장합니다. 이러한 행위를 반복하여 컨베이어 

정수를 몇 개 구한 후 『[PF5]: 실행』키를 누르면 컨베이어 정수를 평균한 값이 

계산되며 그 결과가 『평균 컨베이어 정수』란에 나타납니다. 
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3.3.3.3.3.3.3.3. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    허용속도허용속도허용속도허용속도    
 

비정상적으로 컨베이어 속도가 높을 경우 이를 에러처리하기 위한 항목입니다. 사용할 컨베이어의 

대체적인 속도를 고려하여 최대 허용 속도를 설정하면 제어기는 컨베이어의 속도를 내부적으로 

계산하여 그 속도가 설정된 컨베이어 허용속도보다 높은 경우 에러를 출력합니다.  

 

일반적으로 컨베이어 펄스는 평균값을 중심으로 약간의 ripple 을 가지므로 컨베이어 속도도 평균

값을 기준으로 약간의 ripple 을 가집니다. 따라서 이를 고려하여 컨베이어 속도보다 약간 높은 

값(컨베이어 구동 시스템, 펄스발생기의 특성에 따라 다름)을 컨베이어 허용속도로 설정하십시오. 

컨베이어 형태가 직선인 경우 mm/sec 의 단위로, 원형인 경우 deg/sec 의 단위로 설정합니다. 

 

 

 

 

3.4.3.4.3.4.3.4. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    허용허용허용허용    주파수주파수주파수주파수    
 

1 초당 펄스 발생기로부터 출력되는 정상적인 펄스 개수의 상한치를 설정합니다. 로봇 제어기는 

샘플링 간격동안 입력된 펄스 개수를 기준으로 1 초당 입력되는 펄스 개수를 계산한 후 이 값이 

컨베이어 허용주파수를 초과할 때 입력된 펄스를 노이즈등에 의한 잘못된 데이터로 판단하여 에

러를 발생시킵니다. 현재 1 ~ 15 KHz 까지 입력 가능합니다. 

 

 

 

 

3.5.3.5.3.5.3.5. 펄스이상펄스이상펄스이상펄스이상    검출검출검출검출    허용허용허용허용    횟수횟수횟수횟수    
 

컨베이어 펄스가 비정상적으로 입력되는 경우 로봇 제어기는 “E0019 컨베이어 펄스수가 너무 크

게 변화함”이란 에러를 출력합니다. 이때 동기 작업중인 작업물의 보호를 위해 펄스 에러가 발생

하더라도 로봇이 작업을 계속하도록 하는 경우 설정합니다. 

 

예를들어 펄스이상 검출 허용 횟수가 3 으로 설정되면 로봇제어기는 컨베이어 동기 작업중 하나의 

작업물에 대해 펄스이상을 3 회까지 검출하더라도 에러를 발생시키지 않고 내부적으로 적당한 펄

스값을 만들어줍니다. 이후 4 번째 펄스이상이 검출되면 에러를 발생시킵니다. 허용 횟수는 20 회

까지 설정가능하며 발생한 펄스이상 횟수에 대한 정보는 해당 작업물에 대한 재생이 완료될 때 

초기화됩니다. 
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3.6.3.6.3.6.3.6. 샘플링샘플링샘플링샘플링    간격간격간격간격    
 

제어기는 샘플링 간격동안 수신된 컨베이어 펄스수를 컨베이어의 거리로 환산하여 샘플링 간격동

안의 컨베이어 평균속도를 계산합니다. 컨베이어 속도를 샘플링 간격 동안의 평균속도로 산출하는 

것은 컨베이어 속도의 Oscillation 에 의해 발생 가능한 로봇의 진동을 적게하기 위함입니다. 현

재 샘플링 간격은 0.1sec 로 고정되어 있습니다. 

 

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    속도변동속도변동속도변동속도변동    에에에에    따른따른따른따른    

샘플링샘플링샘플링샘플링    간격간격간격간격    
로봇진동로봇진동로봇진동로봇진동    로봇응답로봇응답로봇응답로봇응답    

길다 감소한다 느려진다 

짧다 증가한다 빨라진다 

 

 

 

 

3.7.3.7.3.7.3.7. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    정지시정지시정지시정지시    로봇진행로봇진행로봇진행로봇진행    
 

통상모드에서 컨베이어 운전중 신호가 입력되지 않을 때, 즉 컨베이어가 정지하였을 때 로봇의 동

작을 결정하기 위한 조건을 설정합니다. 

 

� 정지 

로봇은 재생을 중지하고 정지상태로 들어갑니다. 즉, 사용자가 로봇에게 정지 명령을 

입력한 것과 동일합니다. 

 

� 실행 

로봇은 조건설정/재생모드 상태에 따라 동작합니다. 즉, 1 스텝으로 설정된 경우는 

수행중인 스텝에 도달 후 정지하고, 1 사이클로 설정된 경우는 수행중인 프로그램의 

END 까지 실행한 후 정지하며 연속으로 설정된 경우는 선택된 프로그램을 연속해서 

실행합니다. 
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3-8 

!

!

 

3.8.3.8.3.8.3.8. 로봇로봇로봇로봇    일시정지시일시정지시일시정지시일시정지시    동기여부동기여부동기여부동기여부    
 

재생중 로봇 정지명령이 입력되어 로봇이 일시 정지할 때, 컨베이어 동기 수행여부를 결정합니다.  

 

� 금지금지금지금지 :  :  :  : 컨베이어 동기를 수행하지 않고 로봇이 즉시 정지합니다. 

 

� 허용허용허용허용    

진행하는 컨베이어 속도에 동기하여 로봇이 진행합니다. 다만 다음의 상황이 발생하는 

경우에 한해서는 컨베이어를 추종하지 않습니다. 

 

1) 티칭펜던트의 [RESET]+[SET]키나 [RESET]+[0]+[SET]키를 누른 경우 

2) 외부신호에 의해 RESET 명령이 수행된 경우 

 

주의주의주의주의    

    

� 허용으로 사용하려는 경우는 반드시 당사와 상담한 후 사용하십시오.  

 

 

 

 

3.9.3.9.3.9.3.9. 동기관련동기관련동기관련동기관련    시스템시스템시스템시스템    에러에러에러에러    검출검출검출검출    
 

시스템 설치 미완료 또는 보드 파손등의 원인으로 컨베이어 동기와 관련된 시스템 에러가 

발생하여 로봇을 운전준비 ON 시킬 수 없는 경우, 동기작업과 관계없는 동작을 하기위해 컨베이어 

동기와 관련된 시스템 에러를 발생시키지 않도록 설정합니다. 

 

에러번호에러번호에러번호에러번호    동기동기동기동기    시스템시스템시스템시스템    에러의에러의에러의에러의    종류종류종류종류    

E0017E0017E0017E0017    컨베이어 펄스 라인 이상 

E0018E0018E0018E0018    옵션 BD48X보드 접속 이상 

E0019E0019E0019E0019    컨베이어 펄스 허용주파수 초과 

E0021E0021E0021E0021    컨베이어 허용속도 초과 

 

 

주의주의주의주의    

    

� 작업물에 대해 컨베이어 동기재생 작업시에는 반드시 <허용>으로 설정하여, 시스템의 

상태가 정상적인지 확인합니다. 



    

    

    

    

3333. . . . 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    파라미터파라미터파라미터파라미터    
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3.10.3.10.3.10.3.10. 복수복수복수복수    작업물작업물작업물작업물    진입진입진입진입    
 

로봇이 컨베이어 상의 하나의 작업물에 대해 동기작업 중 다른 작업물이 리밋 스위치를 치고 

작업공간 내에 진입했을 때 이에 대한 작업 여부를 설정합니다. 

 

� 허용허용허용허용    

로봇 제어기는 최대 10 개의 작업물에 대한 위치 관리를 할 수 있습니다. 따라서 현재 

하나의 작업물에 대해 동기작업 중 진입한 다른 9 개의 작업물에 대한 위치 관리가 

가능합니다. 진입 작업물 개수가 11 개가 될 때, 에러(『E1035 작업물이 허용개수 이상 

진입하였음.』)를 발생합니다.  

 

� 에러에러에러에러    

하나의 작업물에 대해 동기작업 중 다른 작업물이 진입하면 에러(『E1035 작업물이 

허용개수 이상 진입하였음.』)를 발생시킵니다. 

 

� 무시무시무시무시    

하나의 작업물에 대해 동기작업 중 다른 작업물이 진입하면 이 작업물에 대한 작업은 

무시합니다. 

 

 

 

 

3.11.3.11.3.11.3.11. CNVY CNVY CNVY CNVY 펄스펄스펄스펄스    카운팅카운팅카운팅카운팅    타입타입타입타입    
 

옵션(BD48X)보드의 펄스 카운터 회로의 점퍼(channel 1 의 JP1, JP2 또는 channel 2 의 JP3, 

JP4)상태를 로봇 제어기에 알려주기 위한 항목입니다. 

 

 

 

 

3.12.3.12.3.12.3.12. 직선직선직선직선    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    수평수평수평수평////수직수직수직수직    각도각도각도각도    
 

진행하는 컨베이어에 대해 로봇이 동기하기 위해서는 컨베이어가 로봇 좌표계 내에서 어떠한 

방향으로 이동하는지 로봇 제어기가 알고있어야 합니다. 

 

컨베이어의 방향이 임의로 놓여있는 경우 3 차원 공간상에서 컨베이어가 진행하는 위치를 

정확하게 측정하는 것은 상당한 시간을 필요로 합니다.  

 

컨베이어 위치를 자동으로 계산하는 방법은 『3.1. 컨베이어 형태(각도계산) 』에 나타내었습니다. 

참고하십시오. 

 

 





    

    

    

    

4444. . . . 사용자사용자사용자사용자    인터페이스인터페이스인터페이스인터페이스    
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4.4.4.4. 사용자사용자사용자사용자    인터페이스인터페이스인터페이스인터페이스    

 

 

 

 

 

 

 

4  
사용자사용자사용자사용자 

인터페이스인터페이스인터페이스인터페이스 
 



    

    

    

    

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4. 사용자사용자사용자사용자 인터페이스인터페이스인터페이스인터페이스 

 

4.1.4.1.4.1.4.1. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동작형태동작형태동작형태동작형태    
 

(1) 컨베이어 동기 재생은 3 가지 형태로 동작하며 『[PF5]: 조건설정』 → 『[PF1]: 

응용조건』 - 컨베이어 동작에서 선택합니다. 

 

 
 

� 통상 

동작하는 컨베이어상의 작업물에 동기하여 로봇이 동작합니다. 

 

� 모의시험 

컨베이어를 동작하지 않고 사용자가 입력한 컨베이어의 시뮬레이션 속도에 맞추어 

로봇이 동작합니다. 로봇의 소프트리밋과 사이클 타임을 확인할 수 있습니다. 

 

� 테스트 

컨베이어를 동작하지 않고 기 입력된 컨베이어 데이터에 의해 로봇의 동작을 확인합

니다. 테스트는 티칭이 완료된 후 작업위치를 확인할 때 사용하며, 프로그램 END 실

행시 컨베이어 펄스 카운터를 클리어하지 않으므로 컨베이어 상에 작업물을 정지시

킨 상태에서 로봇의 동작을 확인할 수 있습니다. 

 

동작형태에 따른 컨베이어 운전중 신호의 처리 

 

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    운전중운전중운전중운전중    신호신호신호신호    

    

OnOnOnOn    OffOffOffOff    

통상통상통상통상    정상 정지 또는 실행(사용자에 의한 설정) 

모의시험모의시험모의시험모의시험    테스트테스트테스트테스트    에러 정상 

 



    

    

    

    

4444. . . . 사용자사용자사용자사용자    인터페이스인터페이스인터페이스인터페이스    
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4.2.4.2.4.2.4.2. 입출력입출력입출력입출력    신호신호신호신호    
 

컨베이어 동기 시스템 관련 입출력 신호는 범용신호를 할당하여 사용합니다. 

 

4.2.1.4.2.1.4.2.1.4.2.1. 입력신호입력신호입력신호입력신호    할당할당할당할당        
 

(1) 『[PF2]: 시스템』 → 『2: 제어 파라미터』 → 『1: 입출력신호 설정』 → 『7: 입력신호 

할당』에서 『범용신호』를 할당합니다. 

 

 
 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동작중동작중동작중동작중    

컨베이어 동기 재생 구간에서 통상모드에서는 이 신호가 입력되어야 하지만, 

테스트나 모의시험에서는 이 신호가 입력되지 않아야 합니다. 

 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터데이터데이터데이터    클리어클리어클리어클리어    

외부 입력 신호에 의해 컨베이어 데이터를 클리어 할 수 있습니다. 로봇이 정지상태 

일 때 이 신호가 입력되면 컨베이어 데이터(CP, CR, CS)를 클리어 합니다. 



    

    

    

    

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4.2.2.4.2.2.4.2.2.4.2.2. 출력신호출력신호출력신호출력신호    할당할당할당할당        
 

(1) 『[PF2]: 시스템』 → 『2: 제어 파라미터』 → 『1: 입출력신호 설정』 → 『6: 출력신호 

할당』에서 범용신호를 할당합니다. 

 

 
 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    통상재생통상재생통상재생통상재생////모의재생모의재생모의재생모의재생////테스트테스트테스트테스트    

응용조건/컨베이어 동작에서 선택된 컨베이어 동작형태에 대한 신호가 출력됩니다. 

 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기 ON ON ON ON    

컨베이어 동기재생 ON/OFF 상태를 출력합니다. 컨베이어 동기재생 ON 명령어가 실행되

면 신호출력이 ON 되고, 컨베이어 동기재생 OFF 나 RESET 명령어가 실행되면 신호출력

이 OFF 됩니다. 

 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    운전중운전중운전중운전중    신호신호신호신호 OFF OFF OFF OFF검출검출검출검출    

입력받은 컨베이어 운전중 신호가 OFF 상태일 때 이를 검출하였음을 외부로 알려줍니

다. 

 



    

    

    

    

4444. . . . 사용자사용자사용자사용자    인터페이스인터페이스인터페이스인터페이스    
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4.3.4.3.4.3.4.3. 명령어명령어명령어명령어    
 

� CNVYPOS(CNVYPOS(CNVYPOS(CNVYPOS(티칭시티칭시티칭시티칭시    작업물작업물작업물작업물    기준위치기준위치기준위치기준위치))))    

컨베이어상의 작업물을 티칭하기 위해 컨베이어를 동작시켜 작업물이 리밋 스위치를 

통과한 후 컨베이어를 정지했을 때, 컨베이어 데이터 모니터에 표시되는 CR 값을 

입력합니다. 이는 로봇이 컨베이어상의 작업물을 추종하기 위한 위치판단의 기준점이 

됩니다.    

 

� CNVSYNCCNVSYNCCNVSYNCCNVSYNC((((컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    재생재생재생재생))))    

프로그램 재생시에 컨베이어 동기를 실행할 구간을 지정하기 위한 명령어입니다. 로봇은  

『CNVSYNC 1』이 이후의 명령어에 대해 컨베이어 동기를 실행하고, 0 이나 2 이후의 

명령어에 대해 컨베이어 동기를 실행하지 않습니다. 

 

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터데이터데이터데이터    

파라미터파라미터파라미터파라미터    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기재생동기재생동기재생동기재생    

CPCPCPCP    CRCRCRCR    CSCSCSCS    

CNVSYNC 1CNVSYNC 1CNVSYNC 1CNVSYNC 1    On 계산 계산 계산 

CNVSYNC 0CNVSYNC 0CNVSYNC 0CNVSYNC 0    Off 계산 × × 

 

� WAITCNVY(WAITCNVY(WAITCNVY(WAITCNVY(컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    인터록인터록인터록인터록    대기대기대기대기))))    

작업물이 작업물 검출용 리밋 스위치(Start LS)로부터 지정된 위치에 도달할때까지 

로봇을 대기 할 때 사용합니다. 

 

    WAITCNVY 0WAITCNVY 0WAITCNVY 0WAITCNVY 0    WAITCNVY 1WAITCNVY 1WAITCNVY 1WAITCNVY 1    

대기시대기시대기시대기시    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    트랙킹트랙킹트랙킹트랙킹    Off On 

 



    

    

    

    

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4.4.4.4.4.4.4.4. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터데이터데이터데이터    
 

4.4.1.4.4.1.4.4.1.4.4.1. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터의데이터의데이터의데이터의    종류종류종류종류        
 

로봇 제어기가 내부적으로 관리하는 컨베이어 데이터는 다음의 3 가지가 있습니다. 

 

� 컨베이어 펄스 카운터 ( CP ) 

작업물의 이동량을 계산하기 위해 펄스 발생기로부터 수신된 펄스수를 관리하는 변수입

니다.  

컨베이어 동작형태가 통상모드에서는 리밋 스위치가 작업물을 검출한 시점부터 펄스 카

운트를 시작하며, 모의시험에서과 테스트에서는 펄스카운트 값이 항상 일정합니다.  

 

� 컨베이어 레지스터 ( CR ) 

컨베이어 펄스카운터 값으로부터 그 펄스 수에 해당하는 시점에서의 작업물의 위치(즉, 

리밋 스위치 지점으로부터의 거리를 의미하며 직선 컨베이어에서 단위는 mm, 원형 컨베이

어에서 단위는 deg)를 계산하여 그 결과값을 가지고 있는 변수입니다. 

컨베이어 동작형태가 통상모드에서는 펄스카운터의 값을 거리로 환산한 값이 입력되지만 

모의시험 동작에서는 펄스 카운터의 값을 거리로 환산한 값과 반드시 일치하는 것은 아

닙니다.  

왜냐하면 모의시험 동작에서는 컨베이어 펄스 카운터와 컨베이어 레지스터가 서로 분리

되어 있어, 레지스터의 값이 사용자에 의한 입력값으로 되거나 사용자가 입력한 컨베이어 

속도에 의해 계산되기 때문입니다.  

테스트 동작에서는 컨베이어 레지스터 값이 항상 일정합니다. 

 

� 컨베이어 속도 ( CS ) 

컨베이어 파라미터 설정에서 샘플링 간격동안 컨베이어가 이동한 거리로부터 구해진 컨

베이어의 속도로서 직선 컨베이어에서 단위는 mm/s, 원형 컨베이어에서 단위는 deg/s 입

니다.  

컨베이어 동작형태가 통상모드에서는 실제 컨베이어의 이동속도를 가지고 있으나, 테스트 

모드에서는 항상 0 그리고 모의시험에서는 사용자가 입력한 컨베이어 시뮬레이션 속도값

을 갖습니다. 
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4.4.2.4.4.2.4.4.2.4.4.2. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터데이터데이터데이터    모니터링모니터링모니터링모니터링        
 

『[PF1]: Service』 → 『1: Monitoring』 → 『4: Conveyor data』를 선택하면 컨베이어 상의 작

업물에 대한 CP, CR, CS 값을 확인할 수 있습니다. 
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4.4.3.4.4.3.4.4.3.4.4.3. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터의데이터의데이터의데이터의    증가시점증가시점증가시점증가시점    및및및및    클리어클리어클리어클리어    시점시점시점시점        
 

컨베이어 동작형태에 따른 컨베이어 데이터 증가 시작시점 또는 변경시점은 다음의 표와 

같습니다. 

 

 통상통상통상통상    모의시험모의시험모의시험모의시험    테스트테스트테스트테스트    

CPCPCPCP    LS 입력 항상 일정 
항상 

일정 

CRCRCRCR    상동 
1)시뮬레이션 속도 설정후 컨베이어 동기On의 실행 

2)시뮬레이션 레지스터 값을 초기값으로 하여 증가함 

항상 

일정 

CSCSCSCS    상동 
1)시뮬레이션 속도 설정 

2)스텝 0 실행시 시뮬레이션 속도 읽어들임 
항상 0 

 

컨베이어 동작형태에 따른 컨베이어 데이터 클리어 시점은 다음의 표와 같습니다. 

    통상통상통상통상    시뮬레이션시뮬레이션시뮬레이션시뮬레이션    테스트테스트테스트테스트    

CPCPCPCP    

① 프로그램 사이클 END 실

행 

② 컨베이어 동기 리셋 명령 

실행(CNVSYNC 2) 

③ 컨베이어 데이터 수동리

셋 (로봇이 정지중 일 

때) 

④ 컨베이어 데이터 클리어 

입력신호 ON (로봇이 정

지중 일 때) 

① 컨베이어 동기 리셋 명령 

실행(CNVSYNC 2) 

② 컨베이어 데이터 클리어 

입력신호 ON (로봇이 정지

중 일 때) 

 

 

 

 

 

① 컨베이어 동기 리셋 명령 

실행(CNVSYNC 2) 

② 컨베이어 데이터 수동리

셋(로봇이 정지중 일 때) 

③ 컨베이어 데이터 클리어 

입력신호 ON (로봇이 정

지중 일 때) 

 

 

CRCRCRCR    상동 

① 프로그램 사이클 END 실행 

② 컨베이어 동기 리셋 명령

실행 (CNVSYNC 2) 

③ 컨베이어 데이터 클리어 

입력신호 ON (로봇이 정지

중 일 때) 

 

① 컨베이어 동기 리셋 명령 

실행(CNVSYNC 2) 

② 컨베이어 데이터 수동 리

셋 (로봇이 정지중 일 

때) 

③ 컨베이어 데이터 클리어 

입력신호 ON (로봇이 정

지중 일 때) 

CSCSCSCS    상동 

① 컨베이어 동기 리셋 명령 

실행 (CNVSYNC 2) 

② 컨베이어 데이터 클리어 

입력신호 ON (로봇이 정지

중 일 때) 

항상 0 
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4.4.4.4.4.4.4.4.4.4.4.4. 시뮬레이션시뮬레이션시뮬레이션시뮬레이션    레지스터레지스터레지스터레지스터    및및및및    속도의속도의속도의속도의    설정설정설정설정        
 

모의시험 동작에서는 로봇이 사용자가 설정한 컨베이어 시뮬레이션 속도와 시뮬레이션 

레지스터에 의해 동작합니다. 데이터의 설정은 『[PF1]: 서비스』 → 『2: 레지스터』 → 『6: 

컨베이어 데이터』 → 『1: 컨베이어 시뮬레이션 데이터』에서 가능하며 입력된 데이터로 

시뮬레이션 재생을 수행합니다. 

 

   
 

 

 

 

4.4.5.4.4.5.4.4.5.4.4.5. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터데이터데이터데이터    수동수동수동수동    리셋리셋리셋리셋        
 

현재의 컨베이어 데이터를 수동으로 클리어합니다. 실행은 『[PF1]: 서비스』 → 『2: 레지스터』 

→ 『6: 컨베이어 데이터』 → 『2: 컨베이어 데이터 리셋』 또는 R 코드 『R44: 컨베이어 데이터 

수동 리셋』에 의해 가능합니다.  

 

로봇이 정지상태이고 통상 또는 테스트 모드 재생에서 실행가능하며, 실행후 컨베이어 펄스 

카운터, 레지스터, 속도는 모두 0 으로 초기화합니다. 

 



    

    

    

    

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4.4.6.4.4.6.4.4.6.4.4.6. 진입진입진입진입    작업물작업물작업물작업물    개수의개수의개수의개수의    모니터링모니터링모니터링모니터링        
 

작업물이 리밋 스위치를 통과해 작업영역내 진입해 있는 작업물의 개수는 『[PF1]: 서비스』 → 

『2: 레지스터』 → 『6: 컨베이어 데이터』 → 『3: 진입 작업물 갯수 모니터링』에서 확인할 수 

있습니다. 
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4.5.4.5.4.5.4.5. RRRR 코드코드코드코드    
 

� R44 R44 R44 R44 ((((컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터데이터데이터데이터    클리어클리어클리어클리어))))    

로봇이 정지중이고 동작모드가 모의시험이 아닐 때 사용가능하며 컨베이어 관련 각종 

데이터를 수동으로 클리어 합니다. 즉, CP, CR, CS, 작업물 진입(복수 작업물 진입 포함) 

정보, 동기재생 상태 등을 클리어합니다. 

 

� R45R45R45R45 ( ( ( (컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    레지스터레지스터레지스터레지스터    수동수동수동수동    입력입력입력입력))))    

수동모드에서만 사용 가능하며 사용자가 원하는 CR 값을 수동으로 입력합니다. CR 값을 

직선 컨베이어에선 mm 단위, 원형 컨베이어에서 deg 단위로 입력합니다. 

CR 값이 변경되면 컨베이어 정수에 의해 CP 값도 갱신됩니다. CR 값이 수동으로 입력된 

상태에서 컨베이어가 동작하여 리밋스위치가 입력되면 그 입력된 값에서 CP, CR 값을 

증가합니다. 

 

� R46 R46 R46 R46 ((((리밋리밋리밋리밋    스위치스위치스위치스위치    동작동작동작동작    수동수동수동수동    입력입력입력입력))))    

수동모드에서만 사용가능하며 리밋 스위치를 신호로 직접 입력하지 않고 수동으로 

입력할 필요가 있는 경우 사용합니다. 시스템 설치시 펄스 데이터 입력 여부 확인, 

컨베이어 속도의 확인, 컨베이어 정수 설정시에 사용할 수 있습니다. 

 



    

    

    

    

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    기능설명서기능설명서기능설명서기능설명서    
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4.6.4.6.4.6.4.6. 기타기타기타기타    정보정보정보정보    모니터링모니터링모니터링모니터링    
 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동작형태동작형태동작형태동작형태    

통상 / 모의시험 / 테스트에 따라 수동 또는 자동모드 화면에 각각 『CN1』, 『CS1』, 

『CT1』의 스트링이 출력됩니다. 

 

 
 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동작중동작중동작중동작중    신호신호신호신호    입력입력입력입력    상태상태상태상태    

컨베이어 동작중 신호가 ON 이면 컨베이어 동작형태를 나타내는 스트링이 한 글자씩 

순차적으로 덧붙여져 출력됩니다. 

예) 컨베이어 동작형태가 『통상』일 때 

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동작중동작중동작중동작중 :  :  :  : 『『『『            』』』』    →→→→    『『『『CCCC』』』』    →→→→    『『『『CCCCNNNN』』』』    →→→→    『『『『CNCNCNCN1111』』』』    

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    정지중정지중정지중정지중 :  :  :  : 『『『『CNCNCNCN1111』』』』    고정고정고정고정    

 

� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    재생재생재생재생 ON/OFF/RESET  ON/OFF/RESET  ON/OFF/RESET  ON/OFF/RESET 상태상태상태상태(CNVSYNC 1/0/2 )(CNVSYNC 1/0/2 )(CNVSYNC 1/0/2 )(CNVSYNC 1/0/2 )    

컨베이어 동기재생(ON/OFF/RESET)은 CNVSYNC 의 파라미터가 ‘1’인지 ‘0’인지 또는 

‘2’인지에 의해 결정됩니다. CNVSYNC 1 상태이면 컨베이어 동기재생이 ON 상태이고, 

CNVSYNC 0 상태이면 컨베이어 동기 재생이 OFF상태입니다. CNVSYNC 2이면 컨베이어 트랙킹 

OFF 와 함께 현재 컨베이어 데이터를 클리어 합니다. 동기 재생이 ON 상태일 때는 

컨베이어 동작형태를 나타내는 스트링이 역상으로 출력됩니다. 

 

예) 컨베이어 동작형태가 『통상』일 때 

동기재생동기재생동기재생동기재생 ON (CNVSYNC 1 )   ON (CNVSYNC 1 )   ON (CNVSYNC 1 )   ON (CNVSYNC 1 )      : : : : 『『『『CN1CN1CN1CN1』』』』    

동기재생동기재생동기재생동기재생 OFF(CNVSYNC 0/2 ) :  OFF(CNVSYNC 0/2 ) :  OFF(CNVSYNC 0/2 ) :  OFF(CNVSYNC 0/2 ) : 『『『『CN1CN1CN1CN1』』』』    
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5.5.5.5. 티칭준비티칭준비티칭준비티칭준비    

 

5  
티칭티칭티칭티칭 준비준비준비준비  
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5. 티칭티칭티칭티칭 준비준비준비준비 

 

5.1.5.1.5.1.5.1. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    조작조작조작조작    절차절차절차절차        
 

컨베이어 동기 조작은 일반적으로 아래의 순서도에 나타난 것처럼 컨베이어 파라미터 설정, 티칭 

및 수정, 확인재생, 통상재생의 순서로 이루어집니다. 

 

시작

컨베이어 정수 설정

티칭/수정

테스트 동작 선택

컨베이어 인터록 기록

시뮬레이션 동작 선택

통상 재생 동작 선택

가동

끝

재생확인

소프트리밋/
사이클타임 확인

재생확인

No

No

No

YES

YES

YES
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� 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    파라미터파라미터파라미터파라미터    설정설정설정설정    

컨베이어 시스템 설치 후 초기에 요구되는 단계로서 이후 모든 동기재생 작업의 위치 

오차 정도를 결정하는 단계이므로 가장 주의 깊게 설정해야 합니다. 

 

� 티칭티칭티칭티칭    및및및및    수정수정수정수정    

컨베이어 파라미터 설정이 끝난후, 작업물을 리밋스위치를 통과한 후 작업구간으로 

진입하도록 컨베이어를 운전합니다. 작업물이 원하는 위치에 도착하면 컨베이어를 정지한 

후 티칭과 수정을 합니다. 

 

� 확인재생확인재생확인재생확인재생    

티칭과 수정작업이 완료되면 테스트, 모의시험, 통상모드의 순서로 컨베이어 동작형태에 

따른 확인재생을 수행합니다. 여기서 테스트, 모의시험 동작모드의 확인재생은 반드시 

거쳐야 할 절차는 아니며 시스템 환경에 따라 사용자가 적절히 판단하여 수행하도록 

합니다. 

 

� 통상재생통상재생통상재생통상재생    

확인재생이 완료되어 작업에 대한 문제가 존재하지 않을 때, 컨베이어 동작을 통상모드로 

선택하고 실재 흘러가는 컨베이어에 대해 재생을 수행합니다. 
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5.2.5.2.5.2.5.2. 리밋리밋리밋리밋    스위치스위치스위치스위치    동작지점동작지점동작지점동작지점((((컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    기준점기준점기준점기준점) ) ) ) 결정결정결정결정        
 

리밋 스위치 동작지점은 컨베이어 상의 작업물에 대한 위치판단의 기준점입니다. 리밋 스위치나 

광전관의 작동은 작업물이 진입하였음을 알려주므로 그 위치는 가능한 한 로봇의 동작영역에 

가까운 곳으로, 그리고 확실하게 안정된 타이밍으로 검출할 수 있는 곳으로 합니다. 

 

리밋 스위치의 위치가 결정되면 이를 설비 어딘가에 표시(Marking)해 둡니다. 

 

 

 

 

5.3.5.3.5.3.5.3. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    속도의속도의속도의속도의    결정결정결정결정        
 

실제로 재생 운전할 경우의 컨베이어 속도를 결정합니다. 통상 컨베이어 동기 작업은 작업량에 

따라 컨베이어의 속도변동이 있으므로 해당 컨베이어의 최대속도로 결정하며, 이때 컨베이어가 

최대속도로 동작해도 컨베이어 최대 허용속도 초과 에러가 발생하지 않는지 또는 로봇이 

동작영역 밖으로 나가지 않고 프로그램을 재생할 수 있는지 확인하여 그렇지 못할 경우에는 

컨베이어 최대속도를 낮추거나 프로그램을 수정하도록 합니다. 
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5.4.5.4.5.4.5.4. 블록블록블록블록    분할분할분할분할        
 

로봇의 동작범위에 비하여 작업물의 크기가 큰 경우에 티칭을 분할하여 복수의 프로그램으로 

작성한 후 프로그램 호출 방법을 이용하는데 이를 블록 분할이라 합니다. 

 

로봇

동작범위

컨베이어

블록분할

 
 

위의 그림과 같이 로봇의 동작범위보다 큰 작업물을 티칭할 때, 컨베이어를 이동하면서 한번에 

티칭이 불가하므로 블록으로 나누어 티칭합니다. 이 경우 몇 개의 블록으로 분할할 것인지 사전 

검토합니다. 
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6.6.6.6. 티칭티칭티칭티칭    

6  
티칭티칭티칭티칭 
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6. 티칭티칭티칭티칭 

 

컨베이어 동기용 프로그램을 작성하는 것 또한 일반적인 티칭과 동일합니다. 그러나 티칭 확인 및 

컨베이어 동기 재생을 실행하기 위해서는 『CNVYPOS (티칭시 작업물 기준위치 기록)』, 『CNVSYNC 

(컨베이어 동기재생)』과 『WAITCNVY (컨베이어 인터록 대기)』 명령어를 사용해야 하는데, 이 

명령어들은 티칭이 완료된 프로그램에 대한 확인 재생을 수행하기 전에 기록되어야 합니다. 

 

6.1.6.1.6.1.6.1. 동기작업동기작업동기작업동기작업    프로그램프로그램프로그램프로그램    구성구성구성구성        
 

� 원위치대기원위치대기원위치대기원위치대기 : 로봇은 기동명령이 입력되기까지 원위치에서 대기합니다. 

 

� 인터록대기인터록대기인터록대기인터록대기    

로봇은 동기 작업 구간 근처까지 미리 이동한 후, WAITCNVY (Conveyor interlock wait) 

명령어에 기록된 거리에 작업물이 도달하기까지  대기합니다. 그리고 이 명령어의 

파라미터로 로봇이 정지상태에서 대기할지 또는 컨베이어와 동기하며 대기할지 결정할 

수 있습니다. 

 

다음 그림은 컨베이어상에 흘러오는 작업물에 대한 도장작업 프로그램입니다. 로봇은 

스텝 4 로 진행할 때 컨베이어 동기를 시작하고 스텝 5 로 이동할 때부터 동기 상태에서 

작업물에 도료를 분사합니다. 여기서 인터록 대기 스텝(스텝 3)은 동기작업 구간 진입 

스텝(스텝 4) 근처에 기록합니다. 

 

SSSS1111

SSSS3333

SSSS2222

SSSS4444

SSSS5555

SSSS9999

로봇원위치

인터록대기 스텝

동기구간 투입스텝

동기작업 첫스텝

동기작업 끝스텝

컨베이어
진행방향
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위 작업을 프로그램으로 작성하면 다음과 같습니다.  

 

 
 

� 동기재생동기재생동기재생동기재생    

그림에서 컨베이어 동기재생 구간은 스텝 4 번부터 스텝 9 번까지를 의미하는데, 이 

구간내의 모든 명령은 진행하는 컨베이어에 동기하며 실행합니다. 

 

� 원위치복귀원위치복귀원위치복귀원위치복귀    

작업을 끝낸 로봇은 다음 기동명령을 위해 다시 원위치로 복귀합니다. 

 

스텝 1     → 로봇 원위치 

스텝 2 

스텝 3     → 인터록 대기 스텝 

CNVYPOS C=1,D=1000  → 티칭시 작업물 기준위치 기록 

CNVSYNC 1           → 컨베이어 동기 재생 ON 

WAITCNVY S=1,D=500 → 컨베이어 인터록 대기 

스텝 4     → 동기구간 투입 스텝 

DO1 = 1             → 도료 분사 ON 신호 

스텝 5     → 동기 작업 첫 번째 스텝 

ː 

스텝 9     → 동기 작업 마지막 스텝 

DO1 = 0   → 도료 분사 OFF 신호 

CNVSYNC 0  → 컨베이어 동기 재생 OFF 

스텝 10 

ː 

스텝 13    → 로봇 원위치 

END 
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6.2.6.2.6.2.6.2. 블록블록블록블록    분할에분할에분할에분할에    의한의한의한의한    티칭티칭티칭티칭        
 

로봇의 동작범위보다 큰 작업물을 티칭하는 경우, 컨베이어를 움직이면서 한번에 티칭하는 것은 

불가능하므로 블록을 분할하여 티칭합니다. 

 

6.2.1.6.2.1.6.2.1.6.2.1. 블록블록블록블록    분할에분할에분할에분할에    의한의한의한의한    티칭티칭티칭티칭    절차절차절차절차        
 

(1) 그림의 위치에 작업물을 정지시킵니다. 

 

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    진행진행진행진행

로봇로봇로봇로봇

동작범위동작범위동작범위동작범위

전반부전반부전반부전반부

 
(2) 작업물의 전반부를 프로그램 1 로 티칭 후, 컨베이어를 동작시켜 다음그림의 위치에서 

작업물을 티칭합니다. 

 

로봇로봇로봇로봇

동작범위동작범위동작범위동작범위

컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    진행진행진행진행

후반부후반부후반부후반부

 
 

(3) 작업물의 후반부를 프로그램 2로 티칭한 후, 프로그램 1과 2를 프로그램 호출(CALL)하는 

프로그램 3 을 작성합니다.  

 

(4) 프로그램 3 을 재생함으로서 작업물의 전 영역에 대한 작업이 가능합니다. 
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6.2.2.6.2.2.6.2.2.6.2.2. 블록간을블록간을블록간을블록간을    부르럽게부르럽게부르럽게부르럽게    연결하는연결하는연결하는연결하는    방법방법방법방법        
 

제 1 프로그램에서 제 2 프로그램으로 이동할 때 로봇을 부드럽게 동작시키려는 경우, 제 1 

프로그램의 마지막 스텝과 제 2 프로그램의 제 1 스텝을 동일포인트로 티칭해야 하는데 방법은 

다음과 같습니다. 

 

제 1 프로그램의 마지막 스텝을 선택하여 재생한 후, 제 2 프로그램을 선택하고 제 1 스텝을 

기록합니다. 이에 의해 제 1 블록의 마지막 스텝과 제 2 블록의 제 1 스텝이 동일하게 됩니다. 
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6.2.3.6.2.3.6.2.3.6.2.3. 블록분할에블록분할에블록분할에블록분할에    의한의한의한의한    프로그램프로그램프로그램프로그램    작성작성작성작성        
 

블록 분할에 의한 프로그램 작성은 다음의 절차를 따라 수행합니다. 

 

 CALL 1 
    -> 프로그램 1번 호출

 CALL 2 
    -> 프로그램 2번 호출

티칭시 작업물 위치
컨베이어 동기 ON
컨베이어 인터록

전반부 티칭

티칭시 작업물 위치
컨베이어 동기 ON
컨베이어 인터록

후반부 티칭

BLOCK 1

BLOCK 2

제 3 프로그램

 
� 제제제제 1  1  1  1 블록의블록의블록의블록의    티칭티칭티칭티칭    

 

(1) 컨베이어 데이터가 클리어 되었는지 확인합니다. 

 

(2) 컨베이어를 움직여 작업물에 의해 리밋 스위치를 동작시킨 후 작업물 티칭 부위가 로봇

의 전면에 왔을 때 컨베이어를 정지합니다. 현재의 작업물 위치에 대응한 컨베이어 펄스 

카운터와 레지스터 값이 계산됩니다. 

 

(3) 작업물을 현 위치에서 티칭하고 스텝 전/후진을 사용하여 티칭 확인을 합니다. 

 

(4) 확인재생을 위해 자동모드를 선택하고, 응용조건의 컨베이어 동작을 <테스트>로 선택합니

다. 통상모드에서는 프로그램 END 실행시 컨베이어 데이터가 클리어되며 컨베이어 운전중 

신호입력도 필요하므로 이를 피하기 위해 테스트모드를 선택합니다. 

 

(5) 작업물을 현재 위치에 그대로 둔 상태에서 기동 버튼을 눌러 확인재생을 합니다. 

 

(6) 스텝 0 에 CNVYPOS(티칭시 작업물 위치), CNVSYNC(컨베이어 동기재생), WAITCNVY(컨베이어 

대기)명령을 기록합니다. 
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� 제제제제 2  2  2  2 블록의블록의블록의블록의    티칭티칭티칭티칭    

 

(1) 제 1 프로그램의 최종 스텝을 선택 후 재생합니다. 

 

(2) 컨베이어를 이동하여 제 2 블록의 티칭 부위가 로봇 전면에 왔을때 컨베이어를 정지합니

다. 

 

(3) 수동모드 선택후 제 2 프로그램을 선택합니다. 

 

(4) 제 1 블록의 티칭과 동일하게 수행합니다. 
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6.3.6.3.6.3.6.3. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    해제를해제를해제를해제를    적용한적용한적용한적용한    티칭티칭티칭티칭        
 

최종스텝까지 컨베이어 동기에 의해 동작하는 프로그램은 컨베이어 속도에 따라 최종 스텝에서 

로봇의 위치가 다릅니다. 특히 컨베이어가 빠른 경우 최종스텝에서 다음 사이클의 제 1 스텝으로 

동작하기까지 시간이 오래 걸리며, 이로 인해 다음 사이클의 최종스텝에서  그 위치가 더욱 

하류로 이동하게 됩니다. 이런 현상은 매 사이클이 반복됨에 따라 누적되어 최종적으로 로봇이 

소프트 리밋 에러의 발생에 의해 작업을 수행할 수 없는 상황이 발생합니다. 

이런 현상을 피하기 위해 최종 스텝 앞에서 컨베이어 동기를 해제하여, 언제나 동일한 위치에서 

로봇이 다음 사이클을 실행하도록 합니다. 

 

� 티칭예티칭예티칭예티칭예 1 1 1 1    

    

다음은 컨베이어 동기해제를 사용한 프로그램의 예입니다. 

 

 
 

스텝 4 에 컨베이어 동기재생 OFF 명령을 기록하면 스텝 5 에서 로봇은 컨베이어에 

동기하지 않고 스텝 5 가 기록된 위치로 이동합니다. 즉, 로봇은 컨베이어와 무관하게 

항상 일정한 위치(처음 스텝 5 가 기록된 위치)에서 정지되며, 다음 사이클의 첫 번째 

스텝으로 이동시간도 항상 일정합니다. 따라서 컨베이어 속도가 빠르게 되어도 재생 

횟수가 증가함에 따라 로봇의 동작위치가 점점 컨베이어 하류측으로 이동하는 것을 막을 

수 있습니다. 

스텝 1 

CNVYPOS C=1,D=1000 → 작업물 기준위치 기록 

CNVSYNC 1          → 컨베이어 동기재생 ON 

WAITCNVY S=0,D=500  → 컨베이어 인터록 대기 

스텝 2 

스텝 3 

스텝 4 

CNVSYNC 0           → 컨베이어 동기재생 OFF 

스텝 5 

 END 
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� 티칭예티칭예티칭예티칭예 2 2 2 2    

 

다음 그림과 같이 2 개의 작업물이 올려져 있는 팔레트가 컨베이어 상을 이동하고 있을 

때, 로봇이 작업물을 한 개씩 배출 shooter 로 이동시키는 시스템에 대한 티칭법을 알아

봅시다. 

 

작업물 2 작업물 1

로봇 작업물

팔레트

컨베이어 진행방향

배출 shooter

 
 

(1) 팔레트 위의 작업물 1 을 컨베이어 동기하면서 잡습니다. 

 

(2) 배출 shooter 위에 작업물 1 을 놓습니다. 이때 배출 shooter 는 컨베이어상에 있지 않으

므로 컨베이어 동기가 해제되어야 합니다. 

 

(3) 팔레트 위의 작업물 2 를 컨베이어 동기하면서 잡습니다. 

 

(4) 배출 shooter 위에 작업물 2 을 놓습니다. 이때 배출 shooter 는 컨베이어상에 있지 않으

므로 컨베이어 동기가 해제되어야 합니다. 

 

이러한 동작을 실행하는 경우 앞에서 설명한 블록 분할을 이용하면 편리한데 이에 대한 티칭 

예는 다음과 같습니다.  

 

이 시스템에서는 4 개의 프로그램을 작성하여 사용합니다.  

 

프로그램 1이 작업물 1을 잡는 티칭, 프로그램 2가 배출 shooter로 작업물을 운반하는 티칭, 

프로그램 3 이 작업물 2 를 잡는 티칭, 그리고 프로그램 1,2,3 은 프로그램 4 에 의해 프로그램 

호출(CALL)됩니다. 단, 프로그램 2 를 호출하기 전에 컨베이어 동기 재생이 OFF 되어야 합니

다.  
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CALL 1 -> 프로그램 호출 1
CNVSYNC 0 -> 동기 OFF         

CALL 2 -> 프로그램 호출 2
 

CALL 3 -> 프로그램 호출 3
CNVSYNC 0 -> 동기 OFF          

CALL 2 -> 프로그램 호출 2

작업물 기준위치 기록
컨베이어 동기 ON

컨베이어 인터록 대기

작업물 1 잡는 티칭

작업물 2 잡는 티칭

배출 Shooter에  놓는 
티칭

제 1 프로그램

제 2 프로그램

제 3 프로그램

제 4 프로그램

작업물 기준위치 기록
컨베이어 동기 ON

컨베이어 인터록 대기

 
 

주의주의주의주의    

    

� 컨베이어 동기재생 상태에서 스텝 SET 이나 스텝 JUMP 등에 의해 다른 스텝으로 진행하면 

이 스텝은 통상의 컨베이어 동기재생으로 됩니다. 역으로 컨베이어 동기 재생 ON 명령을 

실행하지 않고 스텝 SET 이나 스텝 JUMP 에 의해 다른 스텝으로 진행하면, 이 스텝은 

컨베이어 동기를 행하지 않습니다. 

 

� 호출되어진 프로그램의 스텝 END 에서는 컨베이어 동기가 해제되지 않습니다. 
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6.4.6.4.6.4.6.4. 티칭티칭티칭티칭    궤적의궤적의궤적의궤적의    확인확인확인확인        
 

정지된 컨베이어 상의 작업물에 대해 티칭을 수행한 후 응용조건의 컨베이어 동작을 <테스트> 

모드로 선택 후 티칭 궤적을 확인합니다. 이때 테스트 동작모드에서는 컨베이어 운전중 신호가 

입력되지 않아야 합니다. 

 

티칭 궤적의 확인 순서 

 

(1) 현재 컨베이어 위치에서 스텝 전/후진에 의해 티칭점을 확인하십시오. 

 

(2) 현재 컨베이어 위치에서 1 사이클 재생에 의해 티칭 궤적 확인하십시오. 

 

(3) 궤적에 문제가 있으면 다시 티칭하고 그렇지 않으면 다음으로 진행하십시오. 

 

 

 

 

6.5.6.5.6.5.6.5. 소프트소프트소프트소프트    리밋리밋리밋리밋    및및및및    사이클사이클사이클사이클    타임의타임의타임의타임의    확인확인확인확인        
 

테스트 동작에 의해 티칭 궤적을 확인한 후, 응용조건의 컨베이어 동작을 <모의시험> 모드로 선택 

후 『[PF1]: 서비스』 → 『2: 레지스터』 → 『4: 컨베이어 데이터』 → 『1: 컨베이어 시뮬레이션 

데이터』에 진입하여 시뮬레이션 속도를 설정합니다. 모의시험에 의해 재생함으로서 소프트 리밋 

검출여부나 동작 사이클 타임을 확인합니다. 

 

� 로봇이로봇이로봇이로봇이    동작영역동작영역동작영역동작영역    리밋리밋리밋리밋((((소프트소프트소프트소프트    리밋리밋리밋리밋))))에에에에    걸린걸린걸린걸린    경우의경우의경우의경우의    대책대책대책대책    

    

로봇이 소프트리밋 에러가 발생한 경우 다음의 방법으로 해결할 수 있습니다. 

 

① 궤적의 수정 

소프트 리밋 발생 스텝의 위치(Arm/손목의 자세 또는 위치)를 변경합니다. 

작업순서를 변경하거나, 티칭 위치를 상류로 변경합니다. 

 

② 인터록대기 거리의 수정 

인터록 대기를 수정하여 더 빠르게 작업을 시작할 수 없는지 검토합니다. 
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7.7.7.7. 재생재생재생재생    

 

 

 

 

7 
재생재생재생재생  
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7. 재생재생재생재생 

 

7.1.7.1.7.1.7.1. 테스트테스트테스트테스트    동작의동작의동작의동작의    재생재생재생재생    
 

이 동작은 티칭이 완료된 시점에서 컨베이어를 그 상태(티칭할때의 컨베이어 위치)로 두고 

티칭을 확인하기 위함입니다. 통상재생 동작이나 모의시험 동작에서는 프로그램 END 에서 

컨베이어 레지스터가 클리어되지만, 테스트 동작에서는 클리어되지 않습니다.  

 

테스트 동작에서도 로봇 Lock 기능에 의해 프로그램의 실행확인이 가능하므로 필요에 따라 

사용하도록 합니다. 

 

 

주의주의주의주의    

    

잘못하여 컨베이어 데이터를 클리어시킨 경우는 재생시에 로봇이 크게 쉬프트할 수 있으므로 

주변장치와 간섭 위험이 있습니다. 따라서 기동시키기 전에 모니터링에 표시된 컨베이어 레지스터 

값이 티칭 당시의 값과 동일한지 확인합니다. 

 

 

 

 

7.2.7.2.7.2.7.2. 모의시험모의시험모의시험모의시험    동작의동작의동작의동작의    재생재생재생재생        
 

실제로는 컨베이어가 움직이지 않지만 컨베이어의 속도를 가상적으로 설정함에 의해 로봇이 

컨베이어에 동기 동작을 하도록 합니다. 따라서 실제로 로봇을 재생하기 전에 로봇의 동작이나 

동작범위 또는 사이클 타임을 확인하기 위해 사용됩니다. 모의시험 동작에서도 로봇 Lock 기능에 

의해 프로그램의 실행확인이 가능하므로 필요에 따라 사용하도록 합니다. 

 

재생시 CNVSYNC 1(컨베이어 동기 On) 명령을 실행하면 제어기는 컨베이어 시뮬레이션 속도에 따른 

컨베이어 레지스터를 Count Up 합니다.  

 

 

주의주의주의주의    

    

컨베이어 레지스터는 CNVSYNC 1(컨베이어 동기 On) 명령을 실행 후 Count Up 시작하여 프로그램 

END 에서 리셋됩니다. 다만, 호출된 프로그램의 END 에서는 리셋되지 않습니다. 

 

 

 

 

7.3.7.3.7.3.7.3. 통상통상통상통상    동작의동작의동작의동작의    재생재생재생재생        
 

컨베이어를 실제로 동작시켜 로봇이 작업물의 이동을 추종하며 동기 재생합니다. 
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7.4.7.4.7.4.7.4. 컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    금지금지금지금지    조건조건조건조건        
 

컨베이어에 대한 추종은 컨베이어 동기재생 ON 인 구간에서 실행되며 컨베이어 동기재생 OFF 인 

구간에선 추종하지 않습니다. 컨베이어 동기 ON 구간에서 로봇이 컨베이어를 추종하지 못하는 

경우는 다음과 같습니다. 

 

� 로봇이로봇이로봇이로봇이    일시일시일시일시    정지한정지한정지한정지한    경우경우경우경우    

『[PF2]: 시스템』 → 『4: 응용 파라미터』 → 『6: 컨베이어』의 『컨베이어 정지시 

로봇진행』이 『금지』로 설정된 경우입니다. 『허용』으로 설정된 경우는 이 경우라도 

로봇은 컨베이어를 추종합니다. 

 

컨베이어 동기중 정지명령이 입력되어 로봇이 정지하면 컨베이어 동기도 Off 가 됩니다. 

그리고 재기동이 입력되면 다시 로봇은 컨베이어를 추종합니다. 

 

다음의 경우 로봇은 컨베이어가 이동하더라도 추종하지 않습니다.  

 

� 수동모드에서 스텝 전/후진시에에 로봇이 스텝에 도달하여 정지했을 때, 

 

� 수동모드에서 스텝 전/후진 진행 중 스텝 전/후진 키의 입력이 Off 되어 로봇이 

정지한 경우 

 

� 프로그램 실행중 STOP 명령문이 실행되어 로봇이 정지한 경우 

 

� 정지 명령이 입력되어 로봇이 정지한 경우 

 

� 비상정지에비상정지에비상정지에비상정지에    의해의해의해의해    정지한정지한정지한정지한    경우경우경우경우    

조작반이나 티칭펜던트의 비상정지 입력에 의해 로봇이 정지한 경우 로봇은 컨베이어를 

추종하지 않습니다. 

 

� 에러가에러가에러가에러가    발생한발생한발생한발생한    경우경우경우경우    

재생도중 에러가 발생하여 로봇이 정지하였을 때 로봇은 컨베이어를 추종하지 않습니다. 

 

� WAITCNVY S=0WAITCNVY S=0WAITCNVY S=0WAITCNVY S=0 인인인인    경우경우경우경우    

로봇이 재생도중 프로그램 상에 기록된 WAITCNVY S=0, 즉 컨베이어 인터록 대기(동기 

Off) 명령을 수행했을 때 작업물이 인터록 거리에 도달할 때까지 컨베이어를 추종하지 

않습니다. 

 

� 『RESET SETRESET SETRESET SETRESET SET』을을을을    수행한수행한수행한수행한    경우경우경우경우    

티칭 펜던트에 의해 『RESET』+『SET』키를 눌렀을 때 프로그램 수행을 위한 각종 

정보를 초기화하면서 아울러 컨베이어 동기 상태를 클리어 합니다. 즉 CNVSYNC 1 명령이 

실행되어 컨베이어 동기가 ON 이 된 후에도 그 상태가 클리어 됩니다. 
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7.5.7.5.7.5.7.5. 복수복수복수복수    작업물작업물작업물작업물    진입진입진입진입    허용에서허용에서허용에서허용에서    동기재생동기재생동기재생동기재생        
 

로봇이 작업물 1 에 대해 펄스 카운팅을 하고 있는 도중 새로운 작업물 2 가 리밋 스위치를 치고 

작업 영역내로 진입했을 때 로봇은 내부적으로 작업물 1 과 2 에 대한 펄스 카운팅을 동시에 

수행합니다. 작업물 1 에 대한 재생 작업이 완료될 때, 즉 『프로그램 END』명령이 실행될 때 

작업물 1 에 대한 컨베이어 데이터(CP, CR, CS)를 작업물 2 에 대한 컨베이어 데이터(CP, CR, CS)로 

업데이트합니다. 이후 로봇은 새로운 작업물 2 에 대한 작업을 개시합니다. 

 

� 『프로그램프로그램프로그램프로그램 END END END END』    명령명령명령명령    실행시실행시실행시실행시    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    데이터의데이터의데이터의데이터의    처리처리처리처리    

복수 작업물 진입 <허용>일 때, 프로그램 END 명령 실행시 현재의 작업물 외 추가 진입한 

작업물이 있으면 그 작업물에 대해 컨베이어 데이터(CP, CR, CS)를 업데이트하고, 추가 

진입 작업물이 없으면 모든 컨베이어 데이터를 클리어 시킵니다. 
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8.8.8.8. 에러에러에러에러코드코드코드코드        

 

 

8  
에러에러에러에러 코드코드코드코드 
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8. 에러에러에러에러 코드코드코드코드 

 

8.1.8.1.8.1.8.1. 시스템시스템시스템시스템    에러에러에러에러    
 

코 드 E0017 컨베이어 펄스 라인 이상 

내 용 컨베이어 펄스가 입력되지 않고 있습니다. 

조 치 

- 컨베이어 엔코더 전원을 점검하십시오. 

- 컨베이어 엔코더 펄스 라인의 접속을 검검하십시오. 

- 옵션 BD48X 보드를 교체하십시오. 

 

코 드 E0018 옵션 BD48X 보드 접속 이상 

내 용 옵션 BD48X 보드로부터의 수신데이터가 불량입니다. 

조 치 
I/O 보드 위에 옵션 BD481X 보드가 정확히 장착되었는지 점검하십시오. 

I/O 보드의 DIP 스위치에서 3 번이 ON 되어 있는지 확인하십시오. 

 

코 드 E0019 컨베이어 펄스 허용주파수 초과 

내 용 
컨베이어 펄스 수가 시스템/응용파라미터/컨베이어/컨베이어파라미터 설정 메뉴의 

“허용주파수”에서 설정한 값보다 큰 값이 입력됩니다. 

조 치 

“허용주파수” 설정치를 확인하십시오. 

(메뉴 : 시스템 / 응용파라미터 / 컨베이어 / 컨베이어파라미터설정) 

펄스 라인에 노이즈 신호가 입력되고 있는지 점검하십시오. 

 

코 드 E0021 컨베이어 허용속도 초과 

내 용 “컨베이어 허용속도”가 큽니다. 

조 치 

“컨베이어 허용속도”를 확인하십시오. 

(메뉴 : 시스템 / 응용파라미터 / 컨베이어 / 컨베이어파라미터설정) 

펄스 라인에 노이즈 신호가 입력되고 있는지 점검하십시오. 

 

 



    

    

    

    

8888. . . . 에러코드에러코드에러코드에러코드    

    

    

    

 

8-3 

 

8.2.8.2.8.2.8.2. 동작동작동작동작    에러에러에러에러        
 

코 드 E1300 작업물 기준위치가 기록되지 않음. 

내 용 
컨베이어 동기 기능을 위해서는 작업물 기준 위치(티칭시 리밋스위치부터 작업물의 

거리)가 기록되어야 합니다. 

조 치 
컨베이어 동기 On(M55 [1] 또는 CNVSYNC 1) 명령어 보다 작업물 기준 위치 기록(M37 또는 

CNVYPOS) 명령어가 먼저 실행되어야 합니다. 

 

코 드 E1301 컨베이어 동기중 사용불가 

내 용 컨베이어 트랙킹 중에는 스터드 건을 사용할 수 없습니다. 

조 치 
1) 시스템/초기화/용도설정 메뉴에서 건 타입을 스터드 건 이외의 것으로  바꾸십시오. 

2) 스텝 조건 데이터로 기록되어 있는 (스터드) 건 기능을 삭제하십시오. 

 

코 드 E1302 컨베이어 동기 스텝 보간 에러 

내 용 
컨베이어 동기 동작중에는 직선 보간 기능만이 지원됩니다. 컨베이어 동기 구간에서는 

보간 OFF 를 지원하지 않습니다. 

조 치 보간 종류를 직선 또는 원호로 변경하십시오. 

 

코 드 E1304 컨베이어 동작중 신호가 입력중임 

내 용 
컨베이어 동작 모드가 “테스트”나 “시뮬레이션”으로 되어 있는 경우에는 컨베이어 

동작중 신호가 입력되지 말아야 합니다. 

조 치 컨베이어를 정지시키거나 또는 컨베이어 동작 모드를 “통상”으로 바꾸어 주십시오. 

 

코 드 E1305 컨베이어 동기용 정수화일이 아닙니다 

내 용 

현재의 ROBOT.C01 파일은 컨베이어 동기를 지원하지 않는 것으로 작성되어 있으나 현재 

선택된 프로그램에는 “M55 컨베이어 동기 재생” 펑션이 기록되어 있습니다. 

컨베이어 동기 미사용 환경에서 컨베이어 동기와 관련된 명령어를 실행하였습니다. 

조 치 
현재 프로그램에서 “M55 컨베이어 동기 재생” 펑션을 삭제하십시오. 

해당 명령어를 삭제하십시오. 
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9.9.9.9. 기타기타기타기타    

 

9  
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9. 기타기타기타기타 

 

9.1.9.1.9.1.9.1. 부가축부가축부가축부가축    존재시존재시존재시존재시    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기    
 

컨베이어 동기시 부가축이 존재하면 먼저 부가축에 대해 컨베이어를 추종합니다. 만일 로봇이 소

프트리밋, 암 간섭등의 이유로 부가축을 추종할 수 없다면 로봇 6 축을 사용하여 컨베이어를 추종

합니다. 

 

 

 

 

9.2.9.2.9.2.9.2. BBBB 축축축축 Dead Zone Dead Zone Dead Zone Dead Zone 에서에서에서에서    컨베이어컨베이어컨베이어컨베이어    동기동기동기동기        
 

B 축의 각도가 0 도 부근에서 티칭하거나 또는 컨베이어 동기중에 B 축의 각도가 0 도 부근을 지나

는 경우에는 로봇은 툴의 자세를 일정하게 유지할 수 없습니다. 따라서 툴을 취부할 단계에서 미

리 B 축 각도 0 도 부근을 사용하지 않는 툴의 방향을 선택하도록 합니다. 
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