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1. 고장수리(Troubleshooting) 
 

  

1  
고장수리 

(Troubleshooting) 
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문제가 발생한 경우 원인파악 및 수리가 용이하도록 구성되어 있습니다. 이 설명서를 충분히 

이해하여 원활한 고장수리(Troubleshooting)에 활용하시기 바랍니다. 

 

 

1.2. 고장수리 방법 
 

Hi5제어기에서 발생하는 에러코드에 대하여 각각의 고장수리 방법에 대해서 설명합니다. 
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 E0002 하드웨어 리밋스위치 작동중  1.1.1.
 

 개요 1.1.1.1.

 

로봇 각 축의 동작영역 끝에 설치한 리밋스위치가 작동하였습니다. 안전을 위하여 로봇은 즉각적

으로 정지하며 적절한 방법으로 안전한 동작영역으로 이동할 때까지는 정상적인 운전을 할 수 없

습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.1.2.

 

(1) 실제로 동작영역을 이탈한 것인지 확인하십시오. 

 동작영역 이탈시의 복구방법 

 

(2) 동작영역 이탈이 아님에도 불구하고 에러가 발생하는 경우 

 시스템보드 커넥터(CNLS)에서 점검하는 방법 

 와이어 하니스(CER1 또는 CEC1)에서 점검하는 방법 

 리밋스위치 및 본체 내부 배선을 점검하는 방법 
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(1) 실제로 동작영역을 이탈한 것인지 확인하십시오. 

실제로 로봇이 동작영역 밖으로 벗어났는지 확인하십시오. 소프트리밋 에러도 동시에 발

생하였다면 로봇은 동작영역을 이탈한 것입니다. 적절한 조작으로 로봇을 동작영역 안으

로 이동시키십시오. 동작영역은 로봇 모델에 따라 다릅니다. 따라서 리밋스위치의 설치

위치도 다를 수 있으므로 해당 로봇의 보수설명서에서 “동작범위 제한” 부분을 참조하

십시오. 

 

 
 

그림 1.1 HS165/HS200 로봇의 하드웨어 리밋스위치 설치 위치 

 

 

 
 

그림 1.2 HS165/HS200 로봇의 S축 리밋스위치 작동범위 
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 동작영역 이탈시의 복구방법 

 

하드웨어 리밋스위치가 걸려있는 상태에서 로봇을 움직이기 위해서는 다음과 같은 

조건과 순서로 실행하십시오. 우선 수동모드에서 시스템로 진입하고 티칭펜던트의 

인에이블링스위치를 잡습니다. 

 

 
 

이 상태에서 모터 ON 을 실행하고 조그키를 사용하여 로봇을 동작영역 안으로 이동시

킵니다. 
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(2) 동작영역 이탈이 아님에도 불구하고 에러가 발생하는 경우 

우선 티칭펜던트의 전용 입력신호 창에서 리밋(Over-Travel) 항목이 계속 입력되고 있는

지를 확인합니다. 이 창은 “『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입출력 신호』 

→ 『1: 전용 입력신호』”를 선택하면 볼 수 있습니다. 리밋(Over-Travel) 항목이 황색

표시가 되어 있으면 에러상태를 나타냅니다. 

 

 주의:  

수동모드에서는 티칭펜던트의 인에이블링 스위치를 ON 시켜야 모니터링이 됩니다. 자

동모드에서는 인에이블링 스위치 상태와 관계없이 모니터링 됩니다. 

 

 
 

그림 1.3 전용신호 입력창에서 리밋(Over-Travel) 모니터링 표시 

 

이와 같은 경우는 리밋스위치와 관계된 구성품들에서 원인을 찾을 수 있습니다. 리밋스

위치는 다음 그림과 같이 본체로부터 “CER1 – CEC1” 케이블을 통하여 제어기의 시스템

보드에 연결됩니다. 
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그림 1.4 리밋스위치 상태 입력과 관련된 배선 

 

 

주요 점검포인트와 순서는  

 

① 시스템보드  

② 제어기 내부의 배선 및 커넥터  

③ 와이어하니스 및 커넥터 

④ 리밋스위치 및 본체배선 

 

이며, 적절한 부위에서 리밋스위치의 입력선을 점퍼하여 모니터링 창에서 리밋

(Over-Travel) 항목이 백색으로 변화하는지를 확인해야 합니다.  

 

다음의 순서에 따라 진행하십시오. 
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 시스템보드 커넥터(CNLS)에서 점검하는 방법 

 

 
 

 

시스템보드의 CNLS 커넥터를 통해서 보드의 고장인지를 판단하는 것입니다. 아래의 그림

과 같이 CNLS 커넥터에서 리밋스위치 입력과 관련된 핀을 점퍼쇼트 하십시오. 이 상태에

서 전용입력신호 모니터링 창을 통하여 리밋(Over-Travel) 항목을 확인하십시오. 

 

① 백색으로 바뀌었다면, 시스템보드의 고장입니다. 보드를 교체하십시오. 

② 황색으로 여전히 에러상태라면, 시스템보드 이후 본체 리밋스위치까지의 영역에서 

고장을 체크하십시오. 

 

 
 

  

 
경고(Warning) 

케이블의 연결 및 제거 시에는 반드시 제어기의 전원이 꺼진 상태에서 실행하

십시오. 전기적 위험은 인명사고 및 재산사고를 일으킬 수 있습니다. 
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 와이어 하니스(CER1 또는 CEC1)에서 점검하는 방법 

 

 
 

 

와이어하니스 커넥터 CER1 또는 CEC1 를 통해서 케이블 고장인지를 판단하는 것입니다. 

우선 제어기로부터 CEC1 와이어하니스를 제거한 후, 제어기에 부착되어 있는 CEC1 커넥

터에서 리밋스위치관련 핀을 점퍼쇼트하십시오. 이 상태에서 전용입력신호 모니터링 창

을 통하여 리밋(Over-Travel) 항목을 확인하십시오. 

 

① 백색으로 바뀌었다면, 

제어기 내부의 CEC1 커넥터-시스템보드 간 케이블 또는 커넥터의 고장입니다. 이를 

점검하거나 교체하십시오. 

 

② 황색으로 여전히 에러상태라면, 

CEC1커넥터 이후 본체 리밋스위치까지의 영역에서 고장을 체크하십시오. 

 

CEC1 와이어하니스를 다시 연결하고 본체로부터 CER1 와이어하니스를 제거한 후, 와이어

하니스의 CER1 커넥터에서 리밋스위치관련 핀을 점퍼쇼트하십시오. 이 상태에서 전용입력

신호 모니터링 창을 통하여 리밋(Over-Travel) 항목의 상태를 확인하십시오. 

 

① 백색으로 바뀌었다면, 

CER1커넥터-CEC1커넥터 간 와이어하니스 케이블 또는 커넥터의 고장입니다. 이를 점

검하거나 교체하십시오. 

 

② 황색으로 여전히 에러상태라면, 

본체 쪽 CER1 커넥터 이후 리밋스위치까지의 영역에서 고장을 체크하십시오. 

 

 
  

 
경고(Warning) 

케이블의 연결 및 제거 시에는 반드시 제어기의 전원이 꺼진 상태에서 실행하

십시오. 전기적 위험은 인명사고 및 재산사고를 일으킬 수 있습니다. 
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 리밋스위치 및 본체 내부 배선을 점검하는 방법 

 

 
 

 

본체로부터 CER1 와이어하니스를 제거한 후, 본체의 CER1 커넥터에서 리밋스위치관련 라

인에 이상이 있는지 멀티미터를 사용하여 쇼트 테스트하십시오. 

 

① 저항이 오픈상태로 측정되었다면, 

리밋스위치 또는 리밋스위치-CER1 간 커넥터 또는 커넥터의 고장입니다. 

이를 점검하거나 교체하십시오. 

 

② 저항이 쇼트상태로 측정되었다면, 

다른 부분의 고장을 체크하여야 합니다. 당사에 문의하십시오. 

 

 
 

 

  

 
경고(Warning) 

케이블의 연결 및 제거 시에는 반드시 제어기의 전원이 꺼진 상태에서 실행하

십시오. 전기적 위험은 인명사고 및 재산사고를 일으킬 수 있습니다. 
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 E0010 AMP의 회생방전 저항 과열  1.1.2.
 

 개요 1.1.2.1.

 

로봇의 감속 또는 중력방향으로 하강 시 발생한 회생전력을 저항을 통하여 방전하는데 이 저항의 

과열에 관련한 에러입니다. 냉각용 팬의 성능저하, 과열 검지센서 회로의 고장, 저항의 단선, 일

시적인 급격한 동작 및 지속적인 로봇 동작에 의한 회생방전 용량의 초과로 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.2.2.

 

<모터 오프 상태에서도 항상 발생하는 경우> 

(1) 과열 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

 CNTR 케이블의 저항을 점검하여 주십시오. 

 CNSGC 케이블을 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 BD530/BD531 보드를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 

<모터 On 하는 순간에 항상 발생하는 경우> 

(2) 전원 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

 CNDR 케이블의 저항 값을 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 제어기 내부 3상 전압을 점검하여 주십시오. 

 제어기 입력 3상 전압을 점검하여 주십시오. 

 

<로봇의 재생 속도에 따라 특정 스텝에서 발생하는 경우> 

(3) 로봇의 재생 속도를 변경하여 에러를 확인하여 주십시오, 

 로봇의 재생 속도를 낮추어 에러를 확인하여 주십시오. 

 회생방전 저항 값을 점검하여 주십시오. 

 

<로봇의 기동 이후 5분 이상 경과한 상태에서 발생하는 경우> 

(4) 제어기의 냉각시스템 및 회생 전력량을 점검하여 주십시오. 

 각 팬의 동작 상태를 점검하여 주십시오. 

 팬의 전원 전압을 점검하여 주십시오. 

 로봇의 재생 속도를 낮추어 에러를 확인하여 주십시오. 
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(1) 과열 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

회생저항 과열 에러는 회생저항에 부착된 과열센서 양단의 on/off 상태를 CNTR 케넥터를 

통하여 모니터링하여 서보 구동장치에서 검지합니다. 검지된 에러는 CNSGC 케이블을 통

하여 BD530/BD531 보드에서 소프트웨어로 처리합니다. 

 

 
 

(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.5 회생저항 과열 에러 관련 부품 배치 
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 CNTR 케이블 점검 

과열 검지센서를 연결하는 CNTR 케넥터에서 센서의 이상 유무를 점검하여 주십시오. 

센서는 정상 상태에서는 0.1 옴 미만으로 측정되어야 합니다. 

 

 
(a) Hi5-N00 제어기 

 

 

 
(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.6 CNTR에서 저항 값 측정 
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 CNSGC 케이블 교체 점검 

CNSGC 케이블을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 케이블의 접속 불량입니

다. CNSGC 케이블을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 BD530/BD531 교체 점검 

BD530/BD531 을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 해당 보드의 불량입니다. 

BD530/BD531 을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 
그림 1.7 BD530/BD531 의 교체 

 

 서보 구동장치의 교체 점검 

회생방전 저항 과열 에러 검지하는 모듈은 다음과 같습니다. 

 Hi5-N 제어기 : 중형용 SD1L2C, 소형용 SA3A3D 

 

현재 사용 중인 제어기의 구성품을 확인하신 후 점검하시기 바랍니다. 정상품과 교

체하여 에러 재발 여부를 확인하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.8 회생방전 저항 과열시 모듈 교체 
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(2) 전원 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

과열 에러는 저항의 단선이나 방전제어의 이상의 경우에도 발생합니다. 또한, 회생방전 

저항값과 3상 전원 전압의 증가로 인하여 발생할 수도 있습니다. 

  

 회생방전 저항의 단선 점검 

CNDR 케이블의 끝 단에서 측정한 저항 값이 수 M 옴으로 확인되면 저항의 단선 또는 

내부 배선 접촉 불량입니다. 회생저항을 정상품과 교체하시거나 배선을 수정하여 주

십시오. 

 
 

(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.9 CNDR에서 저항 값 측정 
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 구동장치의 교체 점검 

회생방전 저항 과열 에러를 검지하는 모듈을 교체하여 에러의 재발 여부를 확인하여 

주십시오. 모듈 내부의 회로 고장으로 인하여 에러가 지속적으로 발생할 수 있습니

다.  

 

 Hi5-N 제어기  

 중형 로봇용 다이오드 모듈 : SD1L2C 

 소형 로봇용 서보 구동장치 : SA3A3D 

 

 제어기 내부 3상 전압 점검 

회생방전 동작은 약 DC 375V 에서 시작합니다. AC 242V 이상의 전압이 서보 구동 장치

에 입력되는 경우에는 모터 On 하는 순간에 회생방전 저항 과열 에러가 발생할 수 있

습니다. 입력전압이 허용 범위를 초과하는 경우에는 제어기 입력 전압 점검절차와 

제어기 내부 3상 전압 점검 절차에 따라 점검하시기 바랍니다. 

 

 서보 구동장치 입력 전압 사양: 3상 AC 220V 

 모터 On 시 허용 범위: 198V ~ 242V 

 

 

(3) 로봇의 재생 속도를 변경하여 에러를 확인하여 주십시오. 

로봇의 감속이나 중력방향으로 하강 시에는 서보 구동장치의 직류 전압이 상승하게 되고, 

전압 상승에 의한 부품의 손상을 방지하기 위해서 회생방전 저항을 통해서 전력을 소모

합니다. 로봇의 동작이 급격한 감속을 하거나 중력방향으로 빠른 속도로 이동하는 경우 

에러의 원인이 됩니다. 로봇의 재생 속도에 따른 에러의 발생 여부를 확인하여 주십시

오. 

 

 로봇 재생 속도의 변경 

로봇 동작에 의한 회생 전력이 제어기의 설계 사양을 초과하는 경우 회생저항 과열 

에러가 발생할 수 있습니다. 에러가 발생하는 스텝의 속도를 낮추어 동작시킨 후 에

러의 발생 여부를 확인하여 주시기 바랍니다. 

 

 회생방전 저항 값의 점검 

CNDR 케이블의 끝 단에서 측정된 저항값이 매뉴얼에 표기된 값을 10% 이상 벗어나는 

경우에는 저항의 불량입니다. 저항을 교체하여 주십시오. 측정방법은 이전 페이지를 

참고하십시오. 

 

 Hi5-N 제어기  

 중형용(SD1L2C) 회생방전 저항 값 : 5 옴 

 소형용(SA3A3D) 회생방전 저항 값 : 15옴 
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(4) 제어기의 냉각 조건 및 회생 전력량을 점검하여 주십시오. 

로봇 기동 후 5 분 이상 경과한 후에 회생저항 과열 에러가 발생하는 경우에는 제어기 냉

각시스템의 이상이 발생하였거나 로봇의 재생 속도가 제어기 설계 사양을 초과하는 경우

입니다. 제어기의 후면에는 서보 구동장치의 방열판과 회생방전 저항의 냉각을 위해 팬

을 사용하고 있습니다. 

 

표 1-1 Hi5제어기 팬 설치위치 

Hi5-N** Hi5-C1* Hi5-C0* 

  

 

 

 

 각 팬의 동작 상태 점검 

회전하지 않거나 속도가 비정상적으로 낮은 경우에는 해당 팬을 교체하여 주시기 바

랍니다. 팬의 수명은 동작 환경 및 시간에 따라 변동됩니다. 

 

 팬 전원 전압의 점검 

모든 팬이 동작하지 않는 경우에는 팬의 입력 전압을 확인하여 주십시오. 팬의 입력 

전압은 AC 220V 로 설정되어 있으며, 허용 범위는 정격의 10% 이내입니다. 전압이 10% 

이상 낮을 경우에는 팬의 낮은 회전 속도로 인하여 냉각 효과가 저하됩니다. 전압이 

낮은 경우에는 팬 전원용 커넥터(CNFN2)와 제어기의 입력전압을 확인하여 주십시오. 

 

 로봇의 재생 속도에 따른 에러 발생을 확인하여 주십시오. 

5 분 이상 연속 재생 중 과열 에러가 발생하는 경우에는 제어기 냉각 능력을 초과하

는 로봇의 동작이 반복되었기 때문입니다. 로봇의 재생 속도를 낮추어 에러의 발생 

여부를 확인하시기 바랍니다. 속도를 낮추어서 회생저항 과열 에러는 발생하지 않지

만 원하는 작업 속도를 달성하지 못하는 경우에는 당사에 문의하시기 바랍니다. 
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 E0011 AMP의 과전압(P-N) 발생  1.1.3.
 

 개요 1.1.3.1.

 

모터를 구동하는 서보 구동장치의 직류 전압(P-N)이 설정치를 초과하였습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.3.2.

 

<모터 오프 상태에서도 항상 발생하는 경우> 

(1) 과전압 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

 CNSGC 케이블을 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 BD530/BD531 보드를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 

<모터 On 하는 순간에 항상 발생하는 경우> 

(2) 전원 관련 부품을 점검하여 하십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 제어기 내부 3상 전압을 점검하여 주십시오. 

 제어기 입력 3상 전압을 점검하여 주십시오. 

 

<로봇의 재생 속도에 따라 특정 스텝에서 발생하는 경우> 

(3) 로봇의 재생 속도를 변경하여 에러를 확인하여 주십시오. 

 로봇의 재생 속도를 낮추어 에러를 확인하여 주십시오. 

 회생방전 저항 값을 점검하여 주십시오. 
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(1) 과전압 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

AMP 의 과전압 발생 에러는 서보 구동장치에 공급되는 직류 전원 (P-N)이 설정된 레벨을 

초과하는 경우에 서보 구동장치에서 검지합니다. 발생된 에러는 CNSGC 케이블을 통하여 

BD530/BD531 보드에서 처리합니다. 

 

 
(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.10 과전압 발생 에러 관련 부품 배치 
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 CNSGC 케이블 교체 점검 

CNSGC 케이블을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 케이블의 접속 불량입니

다. CNSGC 케이블을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 BD530/BD531 교체 점검 

BD530/BD531 을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 해당 보드의 불량입니다. 

BD530/BD531 을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 
그림 1.11 BD530/BD531 의 교체 

 

 

 서보 구동장치의 교체 점검 

AMP의 과전압 발생 에러를 검지하는 모듈은 다음과 같습니다. 

 Hi5-N 제어기 : 중형용 SD1L2C, 소형용 SA3A3D 

 

현재 사용 중인 제어기의 구성품을 확인하신 후 점검하시기 바랍니다. 정상품과 교

체하여 에러 재발 여부를 확인하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.12 과전압 발생시 모듈 교체 
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(2) 전원 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

과전압 에러는 서보 구동장치에 입력되는 직류 전압이 3 상 AC 220V 를 초과하는 전압이 

입력으로 인하여 DC 395V 를 초과하는 경우에 발생됩니다. 

 

 서보 구동장치의 교체 점검 

AMP 의 과전압 에러를 검지하는 모듈을 교체하여 에러 재발 여부를 확인하여 주십시

오. 모듈 내부의 회로의 고장으로 인하여 에러가 지속적으로 발생할 수 있습니다. 

 

 Hi5-N 제어기  

 중형 로봇용 다이오드 모듈 : SD1L2C 

 소형 로봇용 서보 구동장치 : SA3A3D 

 

 3 상 전압 점검 

AMP 의 과전압 에러는 약 DC 395V 에서 시작합니다. AC 242V 이상의 전압이 서보 구동 

장치에 입력되는 경우에는 모터 On 하는 순간에 과전압 에러가 발생할 수 있습니다. 

입력전압이 허용 범위를 초과하는 경우에는 제어기 입력 전압 점검 절차와 제어기 

내부 3상 전압 점검 절차에 따라 전압을 점검하시기 바랍니다. 

 

 서보 구동장치 입력 전압 사양: 3상 AC 220V 

 모터 On 시 허용 범위: 198V ~ 242V 

 

 

(3) 로봇의 재생 속도에 따른 에러 발생을 점검하여 주십시오. 

로봇이 급격한 감속을 하거나 중력방향으로 빠른 속도로 하강하는 경우에도 과전압 발생 

에러의 원인이 됩니다. 로봇의 재생 속도에 따른 에러의 발생 여부를 확인하여 주십시오. 

AMP 의 과전압 발생 에러는 회생방전 저항 값의 불량이나 회생방전 제어 이상의 경우에도 

발생합니다. 로봇의 감속이나 중력방향의 하강 시 서보 구동장치의 전압이 상승하게 되

고, 고전압에 의한 부품의 손상을 방지하기 위해서 회생방전 저항을 통해서 전력을 소모

합니다. 

 

 로봇 재생 속도의 변경 

로봇 동작에 의한 회생 전력이 제어기의 설계 사양을 초과하는 경우에 과전압 에러

가 발생할 수 있습니다. 에러가 발생하는 스텝의 속도를 낮추어 동작시킨 후 에러의 

발생 여부를 확인하여 주시기 바랍니다. 속도가 낮은 상태에서 에러가 발생하지 않

으면 스텝 속도를 변경하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 회생방전 저항 값의 점검 

회생저항의 값이 사양보다 큰 경우에는 회생방전이 원활하게 이루어지지 않기 때문

에 과전압 에러가 발생할 수 있습니다. 회생저항의 사양은 제어기의 사양에 따라 변

경될 수 있습니다. 구매 시 동봉된 매뉴얼 및 제어기 check sheet 를 참조하십시오. 

저항값이 사양의 10%을 벗어나는 경우 교체하여 주십시오. 

 

 Hi5-N 제어기  

 중형용(SD1L2C) 회생방전 저항 값 : 5 옴 

 소형용(SA3A3D) 회생방전 저항 값 : 15옴 
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(a) Hi5-N00 제어기 

 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.13 CNDR 에서 저항값 측정 
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 E0014 안전스위치(EM, OTR, TS 등) 순간접촉  1.1.4.
 

 개요 1.1.4.1.

 

어떠한 이유에 의해서 앰프에 공급되는 모터전원이 차단되었습니다. 메인은 모터전원이 차단된 

원인을 파악하기 위하여 안전신호들을 검사하는데, 안전신호 입력에 이상을 발견하지 못했을 경

우에 이 메시지를 표시합니다. 

 

다음 그림은 모터전원을 차단시킬 수 있는 각종 안전신호들의 구성을 나타낸 것입니다. 메인은 

이들 안전신호를 주기적으로 ON/OFF 상태 검사합니다. 그 주기보다 작은 시간 동안의 순간적인 접

촉불량이 발생하면 메인은 이를 감지하지 못하고 이 메시지를 표시합니다. 

 

 
 

그림 1.14 모터전원 개폐에 대한 안전회로 개념도 
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 원인 및 점검방법 1.1.4.2.

 

(1) DC 24V (P1-M1) 전원 및 케이블 상태를 확인하십시오. 

 

(2) CPUERR, EXOUT 신호에 이상이 있는지 확인하십시오. 

 

(3) 안전스위치 및 신호배선을 확인하십시오. 

 

(4) 시스템보드, 전장모듈을 확인하십시오. 

 

 

(1) DC 24V (P1-M1) 전원 및 케이블 상태를 확인하십시오. 

시스템보드에 DC 24V 제어전원(P1, M1)이 정상적으로 공급되는지를 확인하십시오. 전원에 

이상이 있을 경우 시스템보드의 안전시퀀스에 영향을 주므로 이 에러가 발생할 수 있습

니다. SMPS 의 CN6 커넥터 – 시스템보드 CNP2 커넥터를 통하여 전원이 공급됩니다. 전원이 

변동하고 있거나 케이블에 이상부분이 있는지 확인하십시오. 

 

 
 

그림 1.15 시스템보드(BD530)의 DC 24V 전원연결 및 전압확인 방법 
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(2) CPUERR, EXOUT 신호에 이상이 있는지 확인하십시오. 

메인보드는 몇 가지의 시스템적 에러상황이 발생할 경우(정전, 서보에러 등) CPUERR 또는 

EXOUT 신호를 발생시킵니다. 이 신호는 시스템보드에 전달되어 하드웨어적으로 모터 ON 명

령을 차단합니다. 안전을 위하여 모터의 전원을 즉각적으로 제거하는 것입니다. 하지만 

비정상적으로 이 신호가 생성되어 모터전원을 차단할 수 있습니다. 

 

 판단방법:  

이러한 상황은 시스템보드의 7-세그먼트 표시를 보면 파악할 수 있습니다. 7-세그먼

트는 현재 시스템보드로 CPUERR 가 입력되고 있다는 것을 “H.”으로 표시합니다. 또

한 시스템보드 중앙 부근에 CPUERR, EXOUT 이라는 LED 를 통해서도 에러상황을 파악할 

수 있습니다(그림 6.21). 정상이라면 이들 LED 는 점등상태이나 그렇지 않을 경우 소

등상태가 됩니다.  

 

그러나 이 신호가 아주 짧은 순간 간헐적으로 나타난다면 7-세그먼트와 LED 를 통해

서는 판단할 수 없습니다. 이러할 경우에는 DIP스위치 SW1을 이용하여 두 신호를 무

시한 상태로 에러발생을 관찰해야 합니다. 신호를 무시하는 방법은 그림 6.21 에서 

보여지는 것과 같이 DIP 스위치 SW1 의 1 번(CPUERR 무시)과 2 번(EXOUT 무시) 핀을 ON

시키면 됩니다. 이때 LED들은 모두 점등할 것입니다. 

 

시스템을 재가동하여 에러가 사라진다면 이는 메인보드가 이들 신호를 생성하거나 

CANS1 커넥터/케이블의 이상입니다. 

 

 
 

그림 1.16 CPUERR 에러관련 시스템보드의 7-SEG, LED 및 DIP스위치의 위치 

 

 조치방법:  

메인보드가 아무런 다른 에러표시 없이 이 신호를 생성하고 있다면 메인보드의 PLD

버전을 확인하십시오. V0.7 이상이 되어야 정상입니다. 메인보드 PLD 버전이 정상일 

경우 CANS1 커넥터 및 케이블을 점검하십시오. 

 

 

 
  

 주의: DIP 스위치 SW1의 1 번(CPUERR 무시)와 2번(EXOUT 무시)은 비상시 안전과 

관련된 기능을 무시하는 것이므로, 시험에만 사용하시고 곧바로 원상복귀 하십

시오. 무시한 상태로 사용한다면 안전과 관련한 문제를 야기할 수 있습니다. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 

 

 

 

1-26 

 

(3) 안전스위치 및 신호배선을 확인하십시오. 

안전스위치 입력이 메인보드가 인식하지 못할 정도로 순간 OFF 되는 현상이 발생할 수 있

습니다. 이것의 원인으로는 

 

 스위치의 고장 

 배선의 고장: 케이블의 까짐 등 훼손이 원인일 수 있습니다. 

 배선의 포설 문제:  

동력선, 큰 전력이 소모되는 케이블과의 이격거리가 최소 10cm이상이 되어야 합니다. 

또는 금속재질의 판 등을 사용하여 전자적으로 차폐되어야 합니다.  

 

 

 
 

 

사용할 수 있는 안전스위치는 다음과 같은 것이 있으며 시스템보드를 통하여 연결하도록 되

어 있습니다. 사용하고 있는 안전스위치류에 대하여 상기 내용을 점검하십시오. 

 

종류 연결 방법 미사용 방법 

비상정지 

스위치 (외부) 

- 접점형 

 
 

비상정지 

스위치(외부) 

- 반도체형 

  

자동안전가드 

- 접점형 

  

자동안전가드 

- 반도체형 

 
 

 주의: 안전과 관련된 기능을 무시하는 것이므로, 시험에만 사용하시고 곧바로 

원상복귀 하십시오. 무시한 상태로 사용한다면 안전과 관련한 문제를 야기할 수 

있습니다. 
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종류 연결 방법 미사용 방법 

일반안전가드 

 
 

 

 

 
  

 주의: 안전과 관련된 기능을 무시하는 것이므로, 시험에만 사용하시고 곧바로 

원상복귀 하십시오. 무시한 상태로 사용한다면 안전과 관련한 문제를 야기할 수 

있습니다. 
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기타 이 에러에 영향을 주는 안전 및 시스템운용과 관련된 스위치에는 다음과 같은 것들이 

있습니다.  

 

종류 연결 방법 미사용 방법 

인에이블링 스위치(TP) 

CNTP

17

TP Enabling 

Switch

M1_TP

/EMEN1

SWEN2

P1_TP

1

12

16

13

24

 

CNTP

17 M1_TP

/EMEN1

SWEN2

P1_TP

1

12

16

13

24

 

원격모드 입력 

TBRMT

2

3

4

5

Remote Selection Switch

M1_RMT

/SWREMOTE1

P1_RMT

SWREMOTE2

Remote

Internal

Remote

Internal

 

TBRMT

2

3

4

5

M1_RMT

/SWREMOTE1

P1_RMT

SWREMOTE2

 

리밋스위치 

CNLS

4

Over-travel

Limit Switch

LSOVT1-

LSOVT1+

LSOVT2+

LSOVT2-

56

9

 

CNLS

4

LSOVT1-

LSOVT1+

LSOVT2+

LSOVT2-

56

9

 

암간섭스위치 

CNLS

1

Arm-interference

Limit Switch

LSARM1-

LSARM1+

LSARM2+

LSARM2-

2

78

  

비상정지 스위치 (TP) 

시스템보드 – 티치펜던트간 배선 
CNTP

15

TP Emergency

EMTP1-

EMTP1+

EMTP2-

EMTP2+

3

2 14

 

CNTP

15

EMTP1-

EMTP1+

EMTP2-

EMTP2+

3

2 14

 

비상정지 스위치 (OP) 

CNOP

22

OP Emergency

EMOP1-

EMOP1+

EMOP2-

EMOP2+

10

9 21

 

CNOP

22

EMOP1-

EMOP1+

EMOP2-

EMOP2+

10

9 21
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(4) 시스템보드 및 전장모듈을 확인하십시오. 

 

 케이블링(전선, 커넥터 등) 고장 

전자접촉기가 설치되어 있는 전장모듈(PSM or PDM)과 모니터링 신호를 수집하는 시스

템보드(BD530) 간의 케이블링을 확인합니다. 케이블 이름은 CNMC 이며 시스템보드 상

단 뒷면을 통하여 전장모듈로 들어 갑니다(그림 6.22). 이 케이블의 커넥터 접속상

태를 점검하십시오. 

 

 
그림 1.17 전장모듈의 CNMC 케이블 

 

 

 시스템보드의 고장 

시스템보드 내부에 있는 입력신호처리부의 고장도 에러발생의 원인이 될 수 있습니

다. 시스템보드를 교체하여 확인하십시오.  

 

 

 전장모듈의 고장 

전장모듈의 내부의 고장은 전장보드(BD5C2 or BD5C0), 전자접촉기(MC1, MC2), 전장보

드와 전자접촉기 간의 배선으로 크게 구분할 수 있습니다. 그러나 이미 로봇이 설치

된 현장에서 전장모듈 내부를 점검하는 것은 어려우므로 전장모듈을 교체하여 주십

시오. 

 

 
 

그림 1.18 전장모듈 내부구조 
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그림 1.19 전장보드 
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 E0015 Teach Pendant 동작이상  1.1.5.
 

 개 요 1.1.5.1.

 

메인보드(BD510)와 티치펜던트(TP520)간 통신상태가 불량하여 통신이 끊어진 경우 발생하는 에러

이며, 재생(AUTO mode) 중에 이 에러가 발생하였을 경우에는 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.5.2.

 

(1) 제어기 내부의 메인보드가 정상 상태인지를 확인하십시오. 

 

(2) 메인보드의 7-Segment 상태가 “.” (정상)인 경우 

 TP 통신상태표시 icon 이 흰색일 경우 

 TP 통신상태표시 icon 이 x 일 경우 

 

(3) 메인보드의 7-Segment 상태가 “u.”인 경우 

 TP 통신상태표시 icon 은 x 표시가 됩니다. 

 

(4) 메인보드의 7-Segment 상태가 비정상인 경우 

 TP 통신상태표시 icon 은 x 표시가 됩니다. 
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(1) 제어기 내부의 메인보드가 정상 상태인지를 확인하십시오. 

메인보드 또는 티치펜던트가 어떤 이유로든 정상적이지 못할 경우 통신이 끊길 수 있습

니다. 메인보드의 정상/비정상 여부는 메인보드의 7-Segment 를 보고 확인할 수 있습니

다. 

 

 
 

그림 1.20 7-Segment 가 정상상태, 이외는 비정상임(위 그림 참조) 

 

 

전원이 투입된 상태에서 제어기 문이 닫혀있을 경우에는 문을 열고 확인하도록 하며, 문

을 여는 방법은 다음 그림을 참조하십시오. 

 

 
 

 

 

 

 

  

주의(Caution) 

열려있는 제어기는 메인보드의 상태만을 확인하시고, 안전을 위하여 절대로 다른 

것은 만지지 마십시오.  

메인보드가 정상 상태임을 확인한 뒤에는 반드시 닫아주시기 바랍니다. 
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(2) 메인보드의 7-Segment 상태가 “.” (정상)인 경우 

 

TP510 의 “제목표시줄” 왼편에 있는 “TP통신표시 icon”의 상태를 확인하십시오. 

 

 TP 통신상태표시 icon 이 하늘색이면 정상입니다. 

 
 

 

 TP 통신상태표시 icon 이 흰색일 경우 

 
 

 메인보드↔TP 간 LAN Cable 이 이상(open 은 아님)하거나 또는 티치펜던트의 이상

이 의심됩니다. 

 

① 메인보드의 응용프로그램을 TP 와 같은 버전으로 다운로드하여 주십시오. 

② TP510 을 교체하여 시험하십시오. 

③ 제어기내 TP 커넥터↔메인보드 간 LAN Cable 을 교체하여 시험하십시오. 

④ 동일 현상이 계속될 경우 당사 AS팀에 연락바랍니다. 

 

 

 TP 통신상태표시 icon 이 x 일 경우 

 

 
 

 메인보드↔TP간 LAN Cable 이 단선(open)이 의심됩니다. 

 

① TP 를 교체하여 시험하십시오. 

② 제어기내 TP 커넥터↔메인보드 간 LAN Cable 을 교체하여 시험하십시오. 

③ 동일 현상이 계속될 경우 당사 AS팀에 연락바랍니다. 
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(3) 메인보드의 7-Segment 상태가 “u.”인 경우 

 

 TP 통신상태표시 icon 은 x 표시가 됩니다. 

 

 
 

 메인보드↔시스템보드 간 Cable 또는 시스템보드가 의심됩니다. 

 

① Cable 양단의 커넥터(CANIO↔CAN1)가 잘 꽂혀졌는지 확인하십시오. 

② CNMC 커넥터의 전원이 AC48V 인지 확인하십시오. 

           
 

③ SW1 의 VE(3pin)이 DC0V 인지 확인하십시오. 

 

          
 

④ (CANIO↔CAN1)Cable 을 교체하여 시험하십시오. 

⑤ 시스템보드를 교체하여 시험하십시오. 

⑥ 동일 현상의 경우 당사 AS팀에 연락바랍니다. 

 

 

(4) 메인보드의 7-Segment 상태가 비정상인 경우 

 

 TP 통신상태표시 icon 은 x 표시가 됩니다. 

 

 
 

 이 경우는 메인보드의 문제입니다. 

① 메인보드를 교체하여 시험하십시오. 

② 동일 현상의 경우 당사 AS팀에 연락바랍니다. 
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 E0022 내부모듈간 통신이상  1.1.6.
 

 개요 1.1.6.1.

 

제어기의 내부 모듈들은 CAN 통신을 사용하여 데이터를 주고 받습니다. E0022 는 메인보드가 내부

모듈 중 시스템보드 간의 CAN통신 상에 이상을 감지할 때 나타나는 에러 코드입니다. 같은 CAN통

신 선로를 사용하지만 사용자용 보드(BD58x)에 대해서는 E0032 의 에러로 나타납니다.  

 

 
 

그림 1.21 Hi5a 제어기의 CAN 통신 구성 

 

시스템보드는 제어기의 전원시퀀스의 입출력을 통제하는 모듈로서 한 번 이 에러가 발생하면 이

와 관련된 모든 기능이 정지되며 메인보드는 CAN 통신을 중단합니다. 따라서 모든 기능을 정상적

으로 되살리기 위해서는 제어기 전원을 재투입해야 합니다.  
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 원인 및 점검방법 1.1.6.2.

 

(1) 일반점검 

 CAN통신케이블 접속상태를 확인하십시오. 

 전원상태 (전원전압 또는 케이블 접속상태)를 확인하십시오. 

 

(2) 제어기 전원 재부팅 후에도 에러가 계속 발생되고 있는 경우 

 시스템보드의 고장상태를 확인하십시오. 

 고장부품을 교체하여 확인하십시오(메인보드, 시스템보드, 케이블). 

 

(3) 제어기 정상가동 중에 발생하는 경우 

 주위 환경의 변화를 관찰하십시오. 

 CAN 통신라인을 점검하십시오. 

 사용자용 모듈의 CAN통신용 커넥터를 점검하십시오. 

 종단저항 연결을 점검하십시오 

 배선구조를 점검하십시오. 

 통신케이블이 트위스트 라인을 사용하고 있는지 점검하십시오. 
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(1) 일반점검 

정상적으로 시스템이 가동하는 중에 이 에러가 발생했다면 가장 먼저 다음을 점검하십시

오. 

 

 

 

 

 CAN통신케이블 접속상태를 확인하십시오. 

메인보드와 시스템보드간의 CAN 케이블이 잘 접속되었는지 확인하십시오. 커넥터의 

접촉불량일 수 있으므로 메인보드의 CAN 커넥터와 시스템보드의 CAN 커넥터를 탈착하

고 에러발생 여부를 다시 확인하십시오. 

 

 
 

그림 1.22 메인보드(BD510)와 시스템보드(BD530)의 CAN통신케이블 연결 

 

 

 전원상태 (전원전압 또는 케이블 접속상태)를 확인하십시오. 

시스템보드에 DC 5V 제어전원이 정상적으로 공급되는지를 확인하십시오. 전원에 이상

이 있을 경우 시스템보드의 동작이 안되므로 이 에러가 발생할 수 있습니다. 우선은 

간단한 방법으로 전원입력 여부를 확인하십시오. 다음 그림과 같이 시스템보드의 좌

측 상단에 DC 5V 전압을 나타내는 발광다이오드(LED) CNP1 과 보드동작상태를 나타내

는 7-세그먼트 (7-SEG)가 있습니다.  

참고 

“E0022 내부모듈간 통신이상”이 발생하면 시스템보드가 통신을 재개한다고 해

도 메인보드는 시스템보드와 통신을 재개하지 않습니다. 제어기를 재부팅해야만 

통신이 재개됩니다. 
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표 1-2 시스템보드 인가전압 정상여부 확인방법 

구분 
발광다이오드(LED) 

CNP1 

7-세그먼트 

7-SEG 
결과 

1 소등 소등 

시스템보드에 전원이 정상적으로 인가되지 못하고 있

습니다. 

SMPS, 케이블, 커넥터접속 등의 전원관련 점검을 하

십시오. 

2 점등 소등 
시스템보드의 뒤쪽에 있는 IO 관련 보드(BD531)에 전

원이 인가되지 않거나 고장입니다. 

3 점등 점등 전원전압을 확인하십시오. 

 

 
 

그림 1.23 시스템보드(BD530)의 DC 5V 전원용 LED CNP1 

 

상기의 표와 같이 발광다이오드(LED) CNP1 과 7-세그먼트 (7-SEGDC)이 모두 점등된 

상태라면 보드에 인가되고 있는 DC 5V 제어전원 전압이 5.0V~5.3V 영역 이내에 있는

지 확인하십시오. 전압이 이 영역 외의 범위에 있다면 통신에 영향을 줄 수 있습니

다. 점검위치는 다음 그림과 같으며 만약 범위 밖에 있다면 SMPS 에서 전압을 

5.0V~5.3V 영역으로 조정하십시오. 
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그림 1.24 DC 5V 전원 전압측정 및 조정방법 
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(2) 제어기 전원 재부팅 후에도 에러가 계속 발생되고 있는 경우 

제어기 전원을 재부팅한 상태에서도 에러가 이미 발생되고 있어서 에러메시지가 나타난 

경우에는 몇 가지의 점검을 통하여 고장부위를 판단할 수 있습니다. 

 

 

 

 

 

제어기의 구성환경에서 사용자용 모듈의 CAN 통신을 제거하려면 다음 그림과 같이 시스템

보드의 CAN2 및 CANS2 커넥터를 빼십시오. 제어기를 재부팅하면 메인보드와 시스템 보드

만이 CAN 통신을 유지할 것입니다. 

 

 
 

그림 1.25 사용자용 모듈(BD58x) CAN 통신 연결 제거 방법 

  

참고 

이 점검은 사용자용 모듈(BD58x)을 사용하고 있다면 이 모듈에 연결되는 CAN 케이

블을 제거한 후 실시하십시오. 다른 영향요소를 제거하기 위한 방법입니다. 

만약 사용자용 모듈의 케이블을 제거한 후 제어기를 재부팅해서 이 에러가 발생

하지 않는다면 사용자용 모듈과 관련해서 에러의 원인을 찾아야 합니다. 이것은 

다음 절을 참고하십시오. 
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 시스템보드의 고장상태를 확인하십시오. 

시스템보드에는 각종 상태를 나타낼 수 있는 표시장치(7-세그먼트)가 있습니다. 표

시상태를 보고 시스템보드의 고장인지 판단할 수 있습니다. 제어기 전원을 재부팅하

였을 때의 표시내용이 다음과 같이 순환적으로 표시되지 않을 경우 시스템보드 고장

이므로 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.26 시스템보드(BD530)의 7-세그먼트 위치 

 

 
 

그림 1.27 재부팅시 시스템보드의 정상적인 7-세그먼트 표시내용 

 

 

 고장부품을 교체하여 확인하십시오. 

이상과 같은 체크에도 불구하고 고장의 원인을 발견할 수 없다면 이 에러와 관련된 

부품들을 교체 확인해야 합니다. 보드 내부의 CAN 통신과 관련된 회로의 고장일 수 

있으며 이러한 고장은 외부에서 확인하는 것이 어렵기 때문입니다. 이 부품들은 아

래 그림과 같이 시스템보드(BD530), 메인보드(BD510), 케이블의 3 가지가 있습니다. 

(기존에 메인보드와 기타 옵션모듈(BD58x)은 CAN 통신을 유지하고 있었다면 메인보드

와 케이블은 고장이 아닐 수 있습니다. 이때에는 시스템보드만 교체해 보면 됩니

다.) 
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그림 1.28 메인보드(BD510)와 CAN통신케이블의 위치 

 

 

(3) 제어기 정상가동 중에 발생하는 경우 

 

 주위 환경의 변화를 관찰하십시오. 

현장상황에 변화가 있었는지를 살펴보아야 합니다. 기존에 없었던 대전력용 장치를 

운용하기 시작했는지 확인하십시오. 전력의 품질과 접지상태의 불량은 통신계통에 

영향을 주며 이 에러를 발생시킬 수 있습니다. 

 

 CAN 통신라인을 점검하십시오. 

CAN 통신선로에는 시스템보드와 함께 사용자용 모듈(BD58x)이 연결되어 있을 수 있으

며 이로 인해 선로의 물성적 영향으로 인해 에러가 발생할 수 있습니다. 따라서 사

용자용 모듈을 사용하고 있다면 다음의 점검들을 수행하십시오. 

 

 사용자용 모듈의 CAN통신용 커넥터를 점검하십시오. 

메인보드와의 데이터 통신은 반 이중(half duplex)방식의 CAN 을 이용합니다. 제

어기 하부 모듈들은 모두 CAN 데이터 통신을 이용한 데이지체인(daisy chain)으

로 구성되어 있습니다. 따라서 보드에는 CANS1, CANS2 로 표시된 2 개의 CAN 커넥

터가 있습니다. 이의 연결이 올바른지 확인하십시오. 
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그림 1.29 사용자용 모듈의 CAN 커넥터 CANS1, CANS2 

 

표 1-3 사용자용 모듈의 CAN 커넥터 핀 배치 

번호 명칭 용도 

1 Shield CAN 케이블의 차폐(shield)선을 연결합니다. 

2 (DC5V GND) 
보드전원 DC5V그라운드(ground)를 연결합니다. 

(CNP1 을 통한 연결을 권장합니다.) 

3 CAN_G CAN 통신용 그라운드(ground)를 연결합니다. 

4 CAN_L1 CAN 통신의 L신호를 연결합니다. 

5 CAN_H1 CAN 통신의 H신호를 연결합니다. 

6 (DC5V) 보드전원 DC5V를 연결합니다. (CNP1 을 통한 연결을 권장합니다.) 

 

 

 종단저항 연결을 점검하십시오. 

여러 개의 보드를 연결할 경우에는 종단저항 처리를 정확히 하여야 합니다. CAN 

데이터 통신은 데이지 체인방식을 이용합니다. 따라서 마지막으로 CAN 통신케이

블을 연결하는 보드에만 종단저항이 연결되어 있어야 하며, 중간에 있는 보드는 

종단저항을 연결하면 안됩니다. 종단저항의 연결은 보드의 CANS1 와 CANS2 커넥

터 옆에 JP1 점퍼를 이용합니다. JP1 을 쇼트시키면 종단저항이 연결된 것이며, 

오픈시키면 종단저항 연결을 제거하는 것입니다. 다음 그림을 참조하십시오. 

 

 
 

그림 1.30 CAN통신선로의 종단저항 연결방법 
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 통신케이블이 트위스트 라인을 사용하고 있는지 점검하십시오. 

CAN 통신은 외부 노이즈에 대한 통신품질을 높이기 위해 트위스트 페어(twist 

pair) 배선을 사용합니다. CAN_H1 과 CAN_L1 신호선이 서로 트위스트 되어야 합

니다. (그림 1.31 참조) 

 

 
 

그림 1.31 트위스트 페어(twist pair)의 예 

 

 

 Small Door 를 사용하는 제어기일 경우 배선구조를 점검하십시오. 

CAN 통신 배선은 가지배선을 가지면 안됩니다. 모든 연결은 한 모듈에서 다음 모

듈로 직렬연결하여야 합니다. 다음 그림은 잘못된 배선구조를 나타낸 것입니다. 

 

 
 

그림 1.32 잘못된 CAN 통신 배선구조 (Small Door 사용 Hi5a-N제어기의 경우) 
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그림에서 시스템보드를 시작으로 CAN통신선로는 2개의 가지를 가지고 있습니다.  

 

 가지 1:  

시스템보드 CAN2 커넥터 → 스몰도어(Small Door)보드 → 제어기 문의 DIO보드 

 가지 2:  

시스템보드 CNAS2 커넥터 → 제어기측면의 아날로그보드 → 제어기 상단의 DI보드들 

 

이는 통신품질에 악영향을 끼칠 수 있으므로 다음과 같은 배선구조로 조정하십시오. 

 

 가지 1:  

시스템보드 CAN2 커넥터 → 스몰도어(Small Door)보드 → 제어기 문의 DIO 보드 → 

제어기측면의 아날로그보드 → 제어기 상단의 DIO보드 

 

 가지 2: 제거됨. 

 

 
 

그림 1.33 올바른 CAN 통신 배선구조 (Small Door 사용 Hi5a-N제어기의 경우) 

 

 

만약 제어기 문에 사용되는 사용자용 모듈이 없다면 다음 그림과 같이 시스템보드에서 

스몰도어 보드로 연결되는 CAN 케이블 자체를 제거하십시오. 또한 모듈간의 케이블을 최

단거리로 배선하는 것으로 통신품질을 향상시킬 수 있습니다. 
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그림 1.34 사용하지 않는 CAN통신케이블의 제거 (Small Door 사용 Hi5a-N 제어기의 경우) 
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 E0033 AMP의 저전압(under-voltage) 발생 1.1.7.
 

 개요 1.1.7.1.

 

모터를 구동하는 서보 구동장치의 직류 전압(P-N)이 저전압 설정치를 이하로 측정되었습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.7.2.

 

<모터 오프 상태에서도 발생하는 경우> 

(1) 저전압 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

 CNSGC 케이블을 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 BD530/BD531 보드를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 

< 모터 On 하는 순간에 발생하는 경우> 

(2) 전원 관련 부품을 점검하십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 제어기 내부 3상 전압을 점검하여 주십시오. 

 제어기 입력 3상 전압을 점검하여 주십시오. 

 

<로봇의 재생 속도에 따라 특정 스텝에서 발생하는 경우> 

(3) 로봇의 재생 속도를 변경하여 에러를 확인하여 주십시오. 

 로봇의 재생 속도를 낮추어 에러를 확인하여 주십시오. 

 로봇 동작 시 제어기 입력 3 상 전압을 점검하여 주십시오. 

 입력 전압이 220V아닌 경우 내부 3상 전압을 점검하여 주십시오. 
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(1) 저전압 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

AMP 의 저전압 발생 에러는 서보 구동장치에 공급되는 직류 전원 전압(P-N)이 설정값에 

미달하는 경우에 서보 구동장치에서 검지합니다. 발생된 에러는 CNSGC 케이블을 통하여 

BD530/BD531 보드에서 소프트웨어로 처리합니다. 

 
 

(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.35 저전압 발생 에러 관련 부품 배치 
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 CNSGC 케이블의 교체 점검 

CNSGC 케이블을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 케이블의 접속 불량입니

다. CNSGC 케이블을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 BD530/BD531 의 교체 점검 

BD530/BD531 을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 해당 보드의 불량입니다. 

BD530/BD531 을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 
그림 1.36 BD530/BD531 의 교체 

 

 

 서보 구동장치의 교체 점검 

 

AMP의 저전압 에러를 검지하는 모듈은 다음과 같습니다. 

 Hi5-N 제어기 : 중형용 SD1L2C, 소형용 SA3A3D 

 

현재 사용 중인 제어기의 구성품을 확인하신 후 점검하시기 바랍니다. 정상품과 교

체하여 에러 재발 여부를 확인하여 주십시오. 

 
 

그림 1.37 저전압 발생시 모듈교체  
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(2) 전원 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

AMP의 저전압 발생 에러는 서보 구동장치에 입력되는 3상 AC 220V가 허용 범위를 벗어나

는 경우에 발생됩니다. 또는 회생방전 제어 회로의 이상으로 인하여 모터 On 시 회생방

전을 하는 경우에 발생합니다. 

 

 서보 구동장치의 교체 점검 

AMP 의 과전압 에러를 검지하는 모듈을 교체하여 에러 재발 여부를 확인하여 주십시

오 모듈 내부의 회로의 고장으로 인하여 에러가 지속적으로 발생할 수 있습니다. 

 

 Hi5-N 제어기  

 중형 로봇용 다이오드 모듈 : SD1L2C 

 소형 로봇용 서보 구동장치 : SA3A3D 

 

 3 상 전압 점검 

AMP의 저전압 에러는 약 DC 142V(또는 210V)에서 시작합니다. AC 100V(또는 148V) 이

하의 전압이 서보 구동장치에 입력되는 상태에서 모터 On 하면 저전압 에러가 발생

할 수 있습니다. 입력전압이 허용 범위를 벗어나는 경우에는 제어기 입력 3 상 전압 

점검 절차와 제어기 내부 3 상 전압 점검 절차에 따라 전압을 점검하시기 바랍니다. 

 

 서보 구동장치 입력 전압 사양: 3상 AC 220V 

 모터 On 시 허용 범위: AC 198V ~ 242V 

 

 

(3) 로봇의 재생 속도에 따른 에러 발생을 점검하여 주십시오. 

AMP 의 저전압 발생 에러는 입력 전원 용량의 부족이나 로봇이 급격한 가속을 하는 경우

에 발생합니다. 로봇의 재생 속도에 따른 에러의 발생 여부와 서보 구동장치에 입력되는 

3 상 전압의 변동을 확인하여 주십시오. 

 

 로봇 재생 속도의 변경 

로봇 동작에 의한 순간 전력이 제어기 설계 사양을 초과하는 경우에 저전압 에러가 

발생할 수 있습니다. 에러가 발생하는 스텝의 속도를 낮추어 동작시킨 후 에러의 발

생 여부를 확인하여 주시기 바랍니다. 속도가 낮은 상태에서 에러가 발생하지 않으

면 스텝 속도를 변경하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 에러 발생 스텝에서 3 상 전압 점검 

AMP 의 저전압 에러는 약 DC 142V(또는 210V)에서 시작합니다. 에러가 발생하는 스텝

에서 3 상 전압이 AC 100V(또는 148V) 이하로 서보 구동장치에 입력되는 경우에는 저

전압 에러가 발생할 수 있습니다. 입력 전압이 허용 범위를 벗어나는 경우에는 제어

기 입력 3상 전압 점검 절차와 제어기 내부 3상 전압 점검 절차에 따라 전압을 점검

하시기 바랍니다. 

 

 서보 구동장치 입력 전압 사양: 3상 AC 220V 

 모터 On 시 허용 범위: AC 198V ~ 242V 
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 E0034 AMP의 과전류(over-current) 발생  1.1.8.
 

 개요 1.1.8.1.

 

서보 구동장치에 공급되는 3 상 전압(R, S, T)에 과전압 또는 서지전압의 유입으로 인해 서지보호

기에 과전류가 흘러서 보호용 퓨즈가 단선되었습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.8.2.

 

(1) 서보 구동장치의의 퓨즈를 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치의 퓨즈 단선 여부를 확인하십시오. 

 

<퓨즈가 단선되지 않은 경우> 

(2) 과전류 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

 CNSGC 케이블을 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 BD530/BD531 보드를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 

<퓨즈가 단선된 경우> 

(3) 전원 관련 부품을 점검하여 하십시오. 

 제어기 내부 3상 전압을 점검하여 주십시오. 

 제어기 입력 3상 전압을 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 서보 구동장치의 퓨즈를 점검하여 주십시오. 

AMP 의 과전류(over-current) 에러는 입력되는 3 상 전압이 사양을 초과하는 경우에 다이

오드 모듈에서 검지합니다. 발생된 에러는 CNSGC 케이블을 통하여 BD530/BD531 보드에서 

처리합니다. 

 

 
 

(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.38 AMP 과전류 발생 에러 관련 부품 배치 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(a) Hi5-N00 제어기 (SD1L2C) 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 (SA3A3D) 

 

그림 1.39 AMP 과전류 검지 퓨즈 위치 

 

 

 
 

그림 1.40 AMP 과전류 검지 퓨즈의 단선 형태 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) 과전류 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

퓨즈가 단선되지 않은 상태에서 AMP 과전류 에러가 발생하는 경우는 CNSGC, BD530/BD531 

또는 서보 구동장치 불량입니다. 매뉴얼의 제어기 구성을 참고하여 각 부품별로 점검하

여 주십시오. 

 

 CNSGC 케이블 교체 점검 

CNSGC 케이블을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 케이블의 접속 불량입니

다. CNSGC 케이블을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 BD530/BD531 교체 점검 

BD530/BD531 을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 해당 보드의 불량입니다. 

BD530/BD531 을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 
그림 1.41 BD530/BD531 의 교체 

 

 서보 구동장치의 교체 점검 

AMP의 과전류 에러를 검지하는 모듈은 다음과 같습니다. 

 Hi5-N 제어기 : 중형용 SD1L2C, 소형용 SA3A3D 

 

현재 사용 중인 제어기의 구성품을 확인하신 후 점검하시기 바랍니다. 정상품과 교

체하여 에러 재발 여부를 확인하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.42 과전류 에러 발생시 모듈 교체 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(3) 전원 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

과전류 에러는 서보 구동장치에 3 상 AC 220V 를 초과하는 과전압 또는 서지 전압이 입력

되는 경우에 발생됩니다. 높은 입력 전압은 서지 보호기를 흐르게 되며, 직렬로 연결된 

퓨즈가 단선되면서 에러가 발생합니다. 

 

 입력 전압 점검 

AC 242V 이상의 전압이 서보 구동장치에 입력되는 경우에는 모터 On 하는 순간에 과

전류 에러가 발생할 수 있습니다. 측정된 입력 전압이 허용 범위를 초과하는 경우에

는 제어기 입력 전압 점검 절차와 제어기 내부 3 상 전압 점검 절차에 따라 전압을 

점검하시기 바랍니다. 

 

 서보 구동장치 입력 전압 사양: 3상 AC 220V 

 모터 On 시 허용 범위: 198V ~ 242V 

 

 서보 구동장치의 교체 점검 

AMP 의 과전류 에러를 검지하는 모듈을 교체하여 에러 재발 여부를 확인하여 주십시

오. 모듈 내부 회로의 고장으로 인하여 에러가 지속적으로 발생할 수 있습니다.  

 

 Hi5-N 제어기  

 중형 로봇용 다이오드 모듈 : SD1L2C 

 소형 로봇용 서보 구동장치 : SA3A3D 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E0044 승강축 벨트 끊어짐 감지 센서 동작 중 1.1.9.
 

 개요 1.1.9.1.

 

로봇의 구동 축 중 벨트로 동력이 전달되는 축에 설치된 센서가 벨트의 유무를 판단하고 있습니

다. 벨트의 파단으로 인하여 센서의 검지 범위 이내에 벨트가 없을 경우 에러가 발생하게 됩니다. 

또한, 센서와 제어기에 장착된 보드 사이에 연결에 이상이 생겨도 에러가 발생합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.9.2.

 

(1) 에러 발생 상태를 확인하여 주십시오. 

 모니터링 창에서 전용 입력신호를 확인하여 주십시오. 

 BD58B 보드의 릴레이 동작 상태를 확인하여 주십시오. 

 

<모니터링 창에서는 에러 상태이고, 릴레이는 정상(ON)인 경우> 

(2) 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

 CNSGC 케이블을 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 BD530/BD531 보드를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 

<모니터링 창에서도 에러이고, 릴레이가 비정상(OFF)인 경우> 

(3) 로봇을 점검하여 주십시오. 

 로봇 구동부의 벨트의 상태를 확인하여 주십시오. 

 벨트 파단 검지 센서의 동작을 확인하여 주십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 에러 발생 상태를 확인하여 주십시오. 

 

 TP510 의 모니터링 창에서 전용 입력신호를 확인 

우선 티칭펜던트의 전용 입력신호 창에서 승강축벨트/리밋(Arm) 항목이 계속 입력되

고 있는지를 확인합니다. 이 창은 『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입

출력 신호』 → 『1: 전용 입력신호』를 선택하면 볼 수 있습니다. 승강축벨트/리밋

(Arm) 항목이 황색표시가 되어 있으면 에러상태를 나타냅니다. 

 

 
 

그림 1.43 전용 입력신호에서 승강축 벨트 확인 

 

 

 BD58B 보드의 릴레이 동작 상태 확인 

로봇 구동부에 설치된 근접 센서는 벨트 표면에 빛의 반사 여부로 파단을 검지하여 

ON/OFF 신호를 제어기로 송신합니다. 제어기에 입력된 신호는 BD58B 보드에서 낙하

방지 브레이크 연동과 동시에 시스템 보드인 BD530 로 전달됩니다. BD58B 보드의 릴

레이 동작 상태로 센서의 동작 여부를 확인하십시오. 

 

 
 

그림 1.44 BD58B 보드의 릴레이 상태 확인 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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BD58B 보드의 릴레이 동작 상태는 아래의 그림과 같이 확인할 수 있습니다. 정상 상태의 

릴레이는 코일이 동작하여 중앙에 공백이 확인됩니다. 

 

 
 

그림 1.45 BD58B 보드의 릴레이의 정상과 에러 상태 비교 

 

BD58B 보드의 릴레이 동작 상태로 로봇 내 어느 축의 검지 센서가 동작하는지를 확인할 

수 있습니다. 

 

① 정상일 경우 ② Z1 센서 Off 시(Z1 축 파단) 

  

③ Z2 센서 Off 시 (Z2축 파단) ④ Z1/Z2 동시 센서 Off시 (Z1/Z2 축 파단)  

  

 

그림 1.46 BD58B 보드의 릴레이에서 에러 발생 위치 확인 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(2) 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

모니터링 창의 전용 입력신호와 BD58B 보드의 릴레이 상태가 다르게 확인된 경우에는 

BD58B 와 BD530/BD531 를 연결하는 CNLS 케이블 또는 BD530/BD531 의 불량입니다. 매뉴얼

의 제어기 구성을 참고하여 각 부품별로 점검하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.47 에러 검지관련 부품 교체 

 

 

 CNLS 케이블 교체 점검 

CNLS 케이블을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 케이블의 접속 불량입니

다. CNLS 케이블을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 BD530/BD531 교체 점검 

BD530/BD531 을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 해당 보드의 불량입니다. 

BD530/BD531 을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.48 BD530/BD531 의 교체 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(3) 로봇을 점검하여 주십시오. 

모니터링 창의 전용 입력신호와 BD58B 보드의 릴레이 상태가 일치하는 경우에는 BD58B 에

서 실제로 센서의 에러 동작을 인식하였습니다. 로봇의 벨트와 검지 센서를 확인해야 합

니다. 로봇 점검 시 센서의 오동작에 의해 승강축의 낙하를 방지하기 위해서는 반드시 

BB58B 보드의 CNZB1 과 CNBZ2 커넥터를 분리하여 주십시오. 

 

 

 
 

 

 로봇 구동부의 벨트 상태를 확인 

BD58B 의 릴레이의 상태로 확인된 축의 벨트를 로봇에서 확인하여 주십시오. 벨트의 

적용 여부와 위치는 로봇의 기종에 따라 변경될 수 있습니다. 로봇 납입 사양서 및 

로봇 보수 매뉴얼을 참고하여 벨트의 상태를 점검하여 주십시오. 

 

 

* 1단 빔

Z축

낙하방지 

브레이크

근접센서

③Timing belt

①구동롤러 ②파동롤러

* 2단 빔

 
 

그림 1.49 승강축 벨트와 파단 센서의 검지 

 

 

 벨트 파단 검지 센서의 동작을 확인 

검지 센서는 광학타입으로서 일정거리 범위 내에 물체가 인식되는 경우에만 정상으

로 검출하고, 그 범위를 벗어나는 경우에는 에러로 처리된다. 검지센서의 전면에서 

물체의 거리를 변경하여 TP510 의 전용 입력신호의 상태를 확인하여 주십시오. 센서

의 동작과 모니터링의 결과가 일치하지 않는 경우에는 로봇 내부의 센서와 제어기 

내 BD58B 보드의 TBBO 터미널 블록 사이의 신호선 연결을 확인하여 주십시오. 센서

의 LED 가 녹색으로 표시되는 경우에는 정상상태이고, 적색으로 바뀌는 경우가 에러 

상태입니다. 

  

 
경고(Warning) 

로봇의 벨트 및 파단센서 점검 시에는 승강축의 낙하를 방지하기 위해서 반드시 

BD58B의 CNZB1과 CNBZ2 커넥터를 분리하여 주십시오. 

 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E0108 (○축) 엔코더이상: 엔코더 리셋 필요 1.1.10.
 

 개요 1.1.10.1.

 

엔코더가 모터의 위치데이터를 보존하기 위해서는 상시 엔코더에 전원이 공급되어야 합니다. 엔

코더의 전원은 제어기 전원을 ON 시켜 두거나 엔코더용 백업 배터리에 의해서 전원이 공급됩니다. 

만일 엔코더용 백업 배터리가 방전되어 있는 상태에서 제어기 전원을 OFF 시키면 엔코더가 위치

데이터를 잃어버리기 때문에 에러가 발생합니다. 마찬가지로 모터를 교체할 때에도 신규 모터의 

엔코더는 이미 전원이 공급되지 않는 상태였기 때문에 동일한 에러가 발생합니다. 

엔코더를 리셋시키면 해당 축의 기준위치 데이터가 변경되므로 반드시 축좌표계 수동 조작으로 

로봇을 기준자세로 이동하여 해당 축의 엔코더 보정을 재실시해야 합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.10.2.

 

(1) 엔코더 배터리 전압을 확인하십시오. 

 

(2) 엔코더 배터리 결선 상태를 점검하십시오. 

 

(3) 모터를 교체 시험하십시오. 

 

(4) 엔코더 리셋 이후에는 로봇 기준위치에서 엔코더 보정을 재실시해야 합니다. 

 

 

(1) 엔코더 배터리 전압을 확인하십시오.  

엔코더용 배터리는 3.6V 입니다. 이 전압이 3.0V~3.2V 로 저하되면 “W0104 ○축 엔코더

Battery 전압저하입니다” 로 표시 됩니다. 이 경고가 발생할 때 엔코더용 배터리를 교

환해야 합니다. 엔코더 배터리 교환은 반드시 제어기 전원이 ON 되어 있는 상태에서 배터

리를 교체해야 합니다. 이 상태에서 정상적인 엔코더 배터리로 교체하면 문제 없이 로봇

을 계속 사용할 수 있습니다. 

 

엔코더 배터리 교체시기를 지나서 엔코더용 배터리 전압이 2.5V~3.0V 가 되면 “E0108 

○축 엔코더 이상: 엔코더 리셋 필요” 에러가 발생합니다. 이 에러가 발생하면 이미 엔

코더의 위치데이터를 잃어버린 상태입니다. 엔코더 배터리를 교체하고 엔코더를 리셋 시

킨 후에 축좌표계 수동 조작으로 로봇을 기준자세로 이동하여 해당 축의 엔코더 보정을 

재실시 해야 합니다. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.50 엔코더 배터리 교환 위치 

 

엔코더 리셋은 아래의 메뉴에서 실행합니다. 

 

 시스템 

 5. 초기화 

 4. 시리얼 엔코더 리셋 

 

 
 

(2) 엔코더 배터리 결선 상태를 점검하십시오.  

엔코더 배터리 위치부터 모터까지 연결되는 배터리 결선 상태를 확인하십시오. 

 

(3) 모터를 교체 시험하십시오. 

상기 조치로도 문제가 해결되지 않는다면 엔코더 자체 고장일 가능성이 높습니다. 모터

를 교체 시험하십시오. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E0112 (○축) IPM 폴트 1.1.11.
 

 개요 1.1.11.1.

 

모터를 구동하는 서보 구동장치 내의 스위칭 소자인 IPM(Intelligent Power Module)에서 폴트 출

력이 발생하였습니다. IPM 폴트는 방열판의 온도 상승, IPM의 제어전압 저하 및 과전류 출력에 의

해 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.11.2.

 

< 모터 On 하는 순간 또는 비주기적으로 에러가 발생하는 경우> 

(1) 모터 구동용 부품을 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치에 접속하는 출력 케이블을 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치 내 스위칭 소자의 단자를 점검하여 주십시오. 

 CNBS1,2,3 케이블을 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 서보보드(BD542)를 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 서보 모터를 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 

< 특정 스텝에서 발생하는 경우> 

(2) 에러가 발생하는 스텝에서 로봇을 점검하여 주십시오, 

 에러가 발생하는 위치에서 로봇의 배선을 점검하여 주십시오. 

 로봇의 재생 속도를 낮추어 에러를 확인하여 주십시오. 

 티칭된 스텝의 보간을 변경한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 

<로봇 기동 이후 5분 이상 경과한 상태에서 발생하는 경우> 

(3) 제어기의 냉각 팬을 점검하여 주십시오. 

 각 팬의 동작 상태를 점검하여 주십시오. 

 팬의 전원 전압을 점검하여 주십시오. 
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(1) 모터 구동용 부품을 점검하여 주십시오. 

모터를 구동하는 서보 구동장치는 CNBS 케이블을 통하여 서보 보드에서 지령을 입력받고, 

내부의 증폭회로 전류 출력은 각 축별 커넥터로 연결된 배선에 의해 모터에 전달됩니다. 

 

 서보 구동장치에 접속하는 출력 케이블 점검 

서보 구동장치에서 모터로 연결되는 배선의 상태를 점검합니다. 점검 시에는 제어기

의 전원을 OFF 한 상태에서 커넥터를 서보 구동장치에서 분리한 후 케이블 측의 각 

상과 접지간 저항 값을 측청하여 단락여부를 확인하여 주십시오. 

 

 
(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.51 서보 구동장치 출력 케이블 점검 

 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 서보 구동장치의 스위칭 소자 점검 

서보 구동장치의 스위칭 소자는 다이오드 모듈에서 공급된 직류 전압을 스위칭하여 

각 상별로 교류 전류를 출력합니다. 만약 스위칭 소자의 내부 단자에서 단락이 발생

하면 과전류가 흘러서 IPM 폴트 에러가 발생합니다. 커넥터를 분리한 상태에서 서보 

구동장치의 스위칭 소자의 출력단자와 P 또는 N 간 단락여부를 확인하여 주십시오. 

만약 단락이 확인되면 서보 구동장치의 교체가 필요하고, 서보 구동장치에서 모터로 

연결하는 케이블의 점검도 필요합니다. 

 

 Hi5제어기  

 중형 로봇용 서보 구동장치: SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치: SA3A3D 

 
(a) Hi5-N00 제어기 (SA3X3Y) 

 
(b) Hi5-N30 제어기 (SA3A3D) 

 

그림 1.52 스위칭 소자 단락 점검 
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 CNBS 케이블을 교체한 후 에러를 확인 

모터를 구동하는 서보 구동장치는 CNBS 케이블을 통하여 서보 보드(BD542)에서 지령

을 입력받고, 내부의 증폭회로 전류 출력은 각 축별 커넥터로 연결된 배선에 의해 

모터에 전달됩니다. 케이블을 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 케이블의 불량입니

다. CNBS 케이블을 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 
(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.53 모터 구동 관련 부품 배치 

BD542 

BD542 
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 서보보드의 교체 점검 

서보보드를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보보드의 불량입니다. 서보보드를 

정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 서보 구동장치의 교체 점검 

서보 구동장치를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보 구동장치의 불량입니다. 

서보 구동장치를 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 중형 로봇용 서보 구동장치: SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치: SA3A3D 

 

 서보 모터의 교체 점검 

서보 모터를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보 모터의 불량입니다. 서보 모터

를 정상품으로 교체하여 주십시오. 아래 그림은 HS165 로봇의 각 축 모터의 위치를 

나타내고 있으며, 다른 로봇은 해당 기구 보수설명서를 참고하여 교체하시기 바랍니

다. 

 

 
 

그림 1.54 HS165 로봇의 각 축 모터 위치 
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(2) 에러가 발생하는 스텝에서 로봇을 점검하여 주십시오. 

IPM 폴트 에러가 특정 스텝에서 발생하는 경우는 티칭된 스텝에서 기구 배선의 손상의 

효과가 크게 나타나거나 티칭된 프로그램의 자세변환 시 축속도가 크게 변하는 경우에 

발생할 수 있습니다. 

 

 에러가 발생하는 위치에서 기내 배선을 점검 

로봇 내부의 모터로 연결되는 해당 축의 배선 상태를 점검합니다. 점검 시에는 제어

기의 전원을 OFF 한 상태에서 출력 커넥터를 서보 구동장치에서 분리한 후 케이블 측

의 각 상과 접지간 저항 값을 측청하여 단락여부를 확인하여 주십시오 

 

 
 

그림 1.55 HS165 의 축별 기내 배선 점검 위치 

 

 

 로봇의 재생 속도를 낮추어 에러 확인 

로봇의 자세변화가 축속도의 급격한 변화를 유발하는 스텝에서 에러가 발생하는 경

우에는 재생 속도를 낮추어 에러를 확인합니다. 재생 속도를 낮추어 에러가 해소되

는 경우에는 해당 스텝의 티칭 속도를 변경하여 작업 프로그램을 기록 후 사용하십

시오. 

 

 티칭된 스텝의 보간을 변경하여 에러 확인 

재생 속도를 75% 이하로 낮추어도 축속도가 급격히 변화는 경우에는 티칭된 스텝의 

보간을 ‘P’로 변경하여 에러를 확인하여 주십시오. 만약에 동일한 재생 속도에서 

보간의 변경으로 에러가 해결되는 경우에는 티칭을 수정하여 주십시오. 

 

 

(3) 제어기의 냉각 팬을 점검하여 주십시오. 

로봇 기동 이후 5 분 이상 경과한 후에 IPM 폴트 에러가 발생하는 경우에는 제어기 냉각 

시스템의 이상이 발생하여 IPM 의 동작 허용온도 사양을 초과하는 경우입니다. 제어기의 

후면에는 서보 구동장치의 방열판과 회생방전 저항의 냉각을 위해 팬을 사용하고 있습니

다.  

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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표 1-4 Hi5제어기 팬 설치위치 

Hi5a-N** Hi5a-C1* Hi5a-C0* 

  

 

 

 

 각 팬의 동작 상태 점검 

팬이 회전하지 않거나 속도가 비정상적으로 낮은 경우에는 해당 팬을 교체하여 주시

기 바랍니다. 팬의 수명은 동작 환경 및 시간에 따라 변동됩니다. 

 

 팬 전원 전압의 점검 

모든 팬이 동작하지 않는 경우에는 팬의 입력 전압을 확인하여 주십시오. 팬의 입력 

전압은 AC 220V 로 설정되어 있으며, 허용 범위는 정격의 10% 이내입니다. 전압이 10% 

이상 낮을 경우에는 팬의 낮은 회전 속도로 인하여 냉각 효과가 저하됩니다. 전압이 

낮은 경우에는 팬 전원용 커넥터와 제어기의 입력전압을 확인하여 주십시오. 
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 E0113 (○축) 과전류 발생 1.1.12.
 

 개요 1.1.12.1.

 

모터 또는 구동장치에 흐르는 전류가 설정된 제한치 보다 큽니다. 로봇 또는 구동장치를 동작시

키기 위해서 서보제어에 의해 만들어진 전류가 내부에 설정된 안전 제한치를 넘을 경우, 서보보

드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.12.2.

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

 로봇 기내 배선을 확인하십시오. 

 제어기 내부 배선을 확인하십시오. 

 

(3) 제어기 내부 서보보드와 구동장치간 CNBS 케이블을 점검하십시오. 

 

(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

로봇의 기구적 간섭 혹은 충돌이 있을 경우 이 에러가 발생할 수 있습니다. 제한영역을 

벗어나 있을 경우에는 수동조작하여 안전영역으로 로봇을 이동시켜야 합니다. 

 

(2) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

1 차 전원을 Off하고 해당축 구동장치의 U, V, W 를 분리하여 각 상의 단락 유무를 점검하

십시오. 멀티미터(테스터기)와 같은 장비를 이용하여 각 상의 배선을 1:1 로 체크하십시

오. 

 

 

 
 

  

 경고(Warning) 

전원이 투입된 상태에서 점검시 감전의 위험이 있으므로 주의하십시오. 
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 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

제어기와 로봇 또는 구동장치를 연결하는 배선을 제거하여 각 상(U 상, V 상, W 상)이 

서로 또는 접지와 단락된 곳이 있는지 확인하시고, 단락된 곳이 있으면 해당하는 배

선을 교체하셔야 합니다. 

 

 
그림 1.56 로봇과 제어기간 기본 설치 구성도 

 

 로봇내부의 기내배선을 점검하십시오. 

로봇 내부에 모터와 연결되어 있는 배선에 단락 또는 잘못 배선된 곳이 있는지 점검

이 필요합니다. 

 

 
 

그림 1.57 로봇 기내 배선 
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 제어기 내부 배선을 점검하십시오. 

제어기 내부에 앰프와 설치되어 있는 배선 점검이 필요합니다. 

 

 
 

그림 1.58 제어기 내부(파워부) 

 

(3) 제어기 내부 서보 보드(DSP보드)와 구동장치간 CNBS케이블을 점검하십시오. 

 

CNBS 케이블이 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 케이블이 올바르게 설치되어 있지 

않거나 케이블 불량일 경우 해당 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

그림 1.59 제어기 내부(CNBS 케이블) 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

서보보드(BD542) → 서보 구동장치 → 모터의 순으로 교체하여 에러발생 여부를 확인하

십시오. 

 

 
 

그림 1.60 기타 부품교체 (서보보드, 서보구동장치, 모터) 

 

 

  

(BD542) 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E0114 구동장치 제어전압 저하 1.1.13.
 

 개요 1.1.13.1.

 

서보 구동장치에 공급되는 제어전원인 +15V 가 저하되었습니다. 해당 에러는 서보 구동장치에서 

검지하여 CNBS 케이블을 통해 서보 보드로 전달됩니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.13.2.

 

(1) 전원 표시 LED 를 확인하여 주십시오. 

 서보 구동장치의 ‘POW’ LED를 확인하여 주십시오. 

 제어전원 공급장치인 SR1의 ‘+15V’ LED를 확인하여 주십시오. 

 

<2개 모듈의 LED가 모두 OFF된 경우> 

(2) 제어전원 공급장치(SR1)의 출력을 확인하여 주십시오. 

 CNBS 케이블을 서보보드에서 분리한 후 LED를 확인하여 주십시오. 

 서보 보드를 Rack에서 분리한 후 LED 를 확인하여 주십시오. 

 

(3) 제어전원 공급장치(SR1)를 점검하여 주십시오. 

 SR1에 입력되는 전압을 확인하여 주십시오. 

 SR1을 교체한 후 LED 를 확인하여 주십시오. 

 

<서보 구동장치의 ‘POW’ LED만 OFF된 경우> 

(4) 관련 부품을 교체하여 전원 표시 LED 를 확인하십시오. 

 CNBS 케이블을 교체한 후 LED를 확인하여 주십시오. 

 서보 보드를 교체한 후 LED 를 확인하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 LED 를 확인하여 주십시오. 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 전원 표시 LED를 확인하여 주십시오. 

구동장치 제어전압 저하 에러는 제어용 +15V 의 저하로 인해 서보 구동장치에서 검지하

고, CNBS1,2,3 케이블을 통하여 서보 보드(BD542)에서 처리합니다. 

 

 
(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.61 구동장치 제어전압 저하 관련 부품 배치 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 서보 구동장치의 ‘POW’ LED 점검 

구동장치 제어전압 에러를 검지하는 모듈에서 ‘POW’를 확인하여 주십시오. 정상적

으로 전원이 공급되는 경우에는 해당 LED가 항상 ON(점등)되어 있어야 합니다. 

 

 중형 로봇용 서보 구동장치: SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치: SA3A3D 

 

 
(a) Hi5-N00 제어기 (SA3X3Y) 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 (SA3A3D) 

 

그림 1.62 의 ‘POW’ LED 관련 부품 배치 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 SR1의 ‘+15V’ LED 점검 

서보 구동장치의 ‘POW’ LED 가 OFF 되어 있으면 SR1 의 LED 를 확인하여 주십시오. 

SR1과 서보 구동장치의 LED 가 동시에 OFF되어 있는 지 확인하여 주십시오. 

 

 

 
 

그림 1.63 SR1의 ‘+15V’ LED 관련 부품 배치 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) SR1의 출력을 확인하여 주십시오. 

SR1 자체 출력을 확인하기 위해 서보 구동장치에 연결되는 배선과 부품을 분리하여 

‘+15V’ LED를 점검합니다. 

 

 CNBS 케이블을 분리한 후 LED를 점검 

서보 구동 장치와 서보 보드를 연결하는 CNBS1, CNBS2, CNBS3 을 분리한 후 SR1

의 .LED를 확인하여 주십시오. 케이블을 분리한 후에 SR1의 ‘+15V’ LED 가 ON되는 

경우에는 서보 구동장치의 불량입니다. 서보 구동장치를 정상품과 교체하여 주십시

오. 

 

 
 

그림 1.64 CNBS 케이블의 분리 

 

 서보 보드를 분리한 후 LED 를 점검 

Rack 에서 서보 보드를 분리한 후 SR1 의 LED 를 확인하여 주십시오. 서보 보드를 분

리한 후 SR1의 ‘+15V’ LED가 ON되는 경우에는 서보 보드 불량입니다. 서보 보드를 

정상품과 교체하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.65 Rack 에서 서보 보드의 분리 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(3) 제어전원 공급장치(SR1)를 점검하여 주십시오. 

 

제어전원 공급장치는 AC 220V 를 입력 받아 내부회로에서 각 보드에 필요한 제어전원을 

출력합니다. 

 

 SR1의 입력 전압의 점검 

SR1 에 입력되는 전압이 사양을 벗어나는 경우 제어용 전원의 출력에 이상이 발생 할 

수 있습니다. 입력전압이 허용 범위를 초과하는 경우에는 제어기 입력전압 점검 절

차와 제어기 내부 단상 전압 점검 절차를 참고하시기 바랍니다.  

 

 SR1 입력 전압 사양: 단상 AC 48V 

 허용 범위: 44V ~ 52V 

 

 SR1의 교체 후 LED 확인 

SR1 을 정상품으로 교체 한 후 ‘+15V’ LED 를 확인하여 주십시오. 정상품으로 교체 

후 LED 가 ON 되면, 교체전의 SR1 이 불량입니다. 정상품으로 교체하여 사용하시기 바

랍니다. 

 

 

(4) 관련 부품을 교체하여 전원 표시 LED를 확인하여 주십시오. 

 

서보 구동장치, 서보 보드 및 CNBS 케이블을 교체한 후 서보 구동장치의 ‘POW’ LED 를 

확인하여 주십시오. 

 

 CNBS 케이블을 교체한 후 ‘POW’ LED 를 점검 

서보 구동장치와 서보 보드를 연결하는 CNBS1, CNBS2, CNBS3 을 교체한 후 서보 구동

장치의 ‘POW’ LED 를 확인하여 주십시오. 케이블을 교체한 후에 ‘POW’ LED 가 ON

되는 경우에는 케이블의 불량입니다. CNBS 케이블을 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 서보 보드를 교체한 후 ‘POW’ LED를 점검 

서보 보드를 교체한 후 서보 구동장치의 ‘POW’ LED 를 확인하여 주십시오. 서보 보

드를 교체한 후에 ‘POW’ LED가 ON 되는 경우에는 서보 보드의 불량입니다. 서보 보

드를 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 서보 구동장치를 교체한 후 ‘POW’ LED 를 점검 

서보 구동장치를 교체한 후 서보 구동장치의 ‘POW’ LED 를 확인하여 주십시오. 케

이블을 교체한 후에 ‘POW’ LED 가 ON 되는 경우에는 서보 구동장치의 불량입니다. 

서보 구동장치를 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 중형 로봇용 서보 구동장치: SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치: SA3A3D 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E0115 (○축) 수신 지령코드 이상 1.1.14.
 

 개요 1.1.14.1.

 

서보보드에서 수신한 메인보드의 지령코드가 메인보드와 서보보드 상호간에 규약된 내용이 아닙

니다. 메인보드와 서보보드간 통신 불량이거나 메인보드와 서보보드간의 버전이 맞지 않아서 에

러가 발생할 수 있습니다.  

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.14.2.

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

 

(2) 메인보드와 서보보드의 버전이 맞는지 점검하십시오. 

 

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드가 랙에 올바로 설치되어 있지 않거나 보드에 문제가 있으면 통신에 

문제가 되어 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

 

USB 메모리에 메인보드 파일을 백업하는 방법은 다음과 같습니다. 

 

 
 

그림 1.66 티칭펜던트에 USB 를 삽입하는 방법 

 

USB가 TP에서 인식되면 화면 위에 다음과 같은 아이콘으로 표시됩니다. 

  

 
경고(Warning) 

이전 작업 프로그램을 보호하기 위해서 보드를 랙에서 제거하기 전에 반드시 

메인보드의 모든 파일을 USB 메모리를 이용하여 백업하시기 바랍니다. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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파일을 백업하기 위해서, 

 

 서비스 

 5. 파일관리 

 

로 들어가면 윈도우에서 탐색기와 같은 화면이 보여집니다. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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여기서 M/B에 보여지는 파일을 복사하여 USB 에 넣으시면 됩니다. 

 

 
 

 
 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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USB 에 윈도우 탐색기와 같이 새 폴더를 만들 수도 있으며, 소프트키보드를 사용하여 폴

더 이름을 변경할 수 도 있습니다. 

 

 
 

 

 
  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드를 랙에서 제거한 후 다시 설치하시기 바랍니다. 

 

 

 
 

그림 1.67 제어기 내부 랙(Rack) 위치 

 

 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

보드 이상 여부를 판단하기 위해서 보드 교체를 하시기 바랍니다.  

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(2) 메인보드와 서보보드의 버전이 맞는지 점검하십시오. 

제어기 전원 ON 을 할 때 메인보드와 서보보드의 버전을 확인하여 버전이 맞지 않을 때에

는 “E0178~E0181 제○DSP 버전불일치” 에러가 발생합니다. 이 때에는 당사 A/S 에 문의

하여 적합한 버전으로 버전업 하여 사용해야 합니다. 

 

메인보드와 서보보드의 버전은 아래 메뉴에서 확인할 수 있습니다. 

 

 서비스 

 시스템 진단 

 시스템 버전 

 

 
 

F6[다음화면]을 누르면 서보보드의 버전을 확인할 수 있습니다. 

 

 
 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E0117 (○축) 위치편차 설정치 초과 1.1.15.
 

 개요 1.1.15.1.

 

위치(속도)편차가 설정치 보다 큽니다. 서보제어에 의한 로봇 동작 중 이동명령위치와 실제위치

와의 차이가 너무 큰 경우, 서보보드는 서보연산 중 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.15.2.

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

 브레이크용 전원이상 점검. 

 

(3) 배선상태를 점검하십시오. 

 

(4) 정격부하를 사용하는지 확인하십시오. 

 

(5) 위치편차 설정 레벨 오류 

 

(6) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

로봇의 기구적 간섭 혹은 충돌이 있을 경우 이 에러가 발생할 수 있습니다. 제한영역을 

벗어나 있을 경우에는 수동조작하여 안전영역으로 로봇을 이동시켜야 합니다. 

 

(2) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

해당 축 브레이크의 해제기능에 문제가 있거나 브레이크 해제전압의 이상일 수 있습니

다. 

 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

모터전원을 제거한 후(모터 OFF) 브레이크 수동스위치를 사용하여 해당 축의 브레이

크가 해제되는지 확인하십시오. 브레이크 해제시 모터에서 나는 소리로 확인할 수 

있습니다. 

 

 
  

 경고(Warning) 

브레이크 해제와 동시에 로봇축이 낙하할 가능성이 있으므로 주의하십시오. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 

 

 

 

1-87 

 

 
 

그림 1.68 브레이크 수동해제 스위치의 위치 

 

 

해당 축의 브레이크가 해제되지 않는다면 시스템보드의 브레이크 해제전압 출력상태를 

확인해야 합니다. 브레이크 배선(CNB2, CNB7, CNB8 커넥터)을 제거하고 수동브레이크 스

위치를 사용하여 브레이크전압을 출력하십시오. CNB2 또는 CNB7, CNB8 커넥터에서 해당 축

의 브레이크 전압이 20V 이상으로 출력되는지 측정하십시오. 20V 이하의 전압으로 출력되

는 축이 있다면 시스템보드(BD530)의 고장이므로 교체하십시오.  

 

 
 

그림 1.69 CNB2, CNB7 커넥터의 핀배치 
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 브레이크용 전원이상 점검. 

“E0012 브레이크 전원이상”이라는 메시지가 같이 발생하였다면 브레이크 전원장치

에 이상이 있는 것입니다. TP 에서 “『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입

출력 신호』 → 『1: 전용 입력신호』” 창을 열어보면 “과부하(Brake 전원)” 항목

이 있습니다. 이것이 노란색으로 표시되어 있다면 전장모듈의 브레이크 전원용 퓨즈

가 끊어진 것입니다. 해당 퓨즈를 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.70 전장모듈 

 

 

퓨즈도 정상이라면 시스템보드에서 브레이크 전원(DC24V)을 측정하십시오. 보드의 중앙

부근에 3 개의 테스트핀이 배치되어 있습니다. 이 중 TMB 를 기준단자로 하여 TPPB 단자의 

값이 DC20V이상이 되어야 정상입니다. 만약 20V미만이라면 브레이크 전원을 생성하는 전

원장치의 이상입니다. 전장모듈을 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.71 브레이크 전원 테스트핀 

 

 

(3) 배선상태를 점검하십시오. 

모터배선(U, V, W 상)이 다른 배선 또는 접지선(FG)과 단락되어 있는지 확인하십시오. 

 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(4) 정격부하를 사용하는지 확인하십시오. 

작업 물을 포함하여 전체무게가 정격부하를 초과하고 있다면 해당 로봇의 사양서를 참조

하여 정격 이내로 부하를 조정하십시오. 

 

 

(5) 위치편차 설정 레벨 오류 

위치편차 설정치가 다음의 측정최대치 보다 작으면 설정치를 상향조정 하십시오. 

 

수 싸이클 이상 동작시킨 후의 위치편차 측정최대치 x1.5 

 
 

그림 1.72 TP에서의 위치편차 측정최대치 모니터링 화면 

 

 

 
 

그림 1.73 TP에서의 위치편차 설정치 변경화면 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(6) 기타의 부품을 교체하십시오. 

서보보드 → 서보 구동장치 → 모터의 순으로 교체하여 에러발생 여부를 확인하십시오. 

 

 
 

 

그림 1.74 기타 부품교체 (서보보드, 서보구동장치, 모터) 

 

  

(BD542) 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E0119 (○축) 과부하 발생 1.1.16.
 

 개요 1.1.16.1.

 

모터 또는 구동장치가 무리하게 동작되고 있습니다. 모터 또는 구동장치가 설정치 보다 무리하게 

동작하게 되면, 서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.16.2.

 

(1) 부하가 로봇의 정격 이하로 설치되어 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 로봇 동작 중 충돌요소가 있는지 점검하십시오. 

 

(3) 축 브레이크가 정상적으로 작동하는지 확인하십시오. 

 

(4) 서보보드를 교체하여 이상여부를 점검하십시오. 

 

(5) 구동부가 정상적으로 작동하는지 점검하십시오. 

 

 

(1) 부하가 로봇의 정격 이하로 설치되어 있는지 확인하십시오. 

로봇 최대 사양 이하의 부하가 설치되어 있는지 확인하십시오. 사양을 초과할 경우 에러

가 발생할 수 있습니다. (여기서 부하란, 로봇 끝단에 설치되는 툴뿐만 아니라 로봇 기구

에 부착되는 케이블 및 다른 모든 부분이 포함됩니다.) 

 

부하를 확인하는 방법에는 계측기를 사용하는 방법이 가장 정확하지만 여의치 않을 경우

에는 제어기 기능 중 부하추정 기능을 사용하여 확인할 수 있습니다. 부하추정 기능은 

로봇 끝단에 설치되어 있는 툴에 대한 부분만 추정 가능합니다. 

 

부하 추정 방법은 다음과 같습니다. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 부하추정 기능으로 들어갑니다. 

『[F2]: 시스템』 → 『6: 자동정수 설정』 → 『4: 부하추정 기능』 

 

 
 

 
 

 
  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 

 

 

 

1-93 

 

 부하추정 기능에서 툴 번호, 추정방법 및 이너셔 추정여부를 선택합니다. 

 

 
 

 부하추정 후 저장할 툴 번호 

 추정 방법: 부하추정 2 

 이너셔 추정: 유효 

 

 
 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 정상 운전을 클릭하여 수행합니다. 

모터 On 스위치를 누르고 데드맨을 잡은 후 정상운전을 클릭합니다. 

 

 
 

부하 추정 결과를 등록할지 결정합니다. 

 

 부하 추정 운전이 완료되면 추정 결과가 화면에 보여집니다. 

 

 
 

여기서 종료 버튼을 누르면 결과를 반영할 것인지 확인 창이 나타나고 ‘예’를 누

르면 저장이 됩니다. 

 

  

정상운전을 누르면 다음 

화면이 변합니다. 

1 

2 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(2) 로봇 동작 중 충돌요소가 있는지 점검하십시오. 

로봇 작업 영역에 로봇과 간섭 또는 충돌하는 부분이 있는지 확인하십시오. 로봇이 다른 

기구물과 간섭이 발생할 경우 에러가 발생할 수 있습니다. 이 경우, 작업 프로그램을 수

정하여 간섭이 발생하지 않도록 합니다. 

 

 

(3) 축 브레이크가 정상적으로 작동하는지 확인하십시오. 

해당 축 브레이크의 해제기능에 문제가 있거나 브레이크 해제전압의 이상일 수 있습니

다. 

 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

모터전원을 제거한 후(모터 OFF) 브레이크 수동스위치를 사용하여 해당 축의 브레이

크가 해제되는지 확인하십시오. 브레이크 해제시 모터에서 나는 소리로 확인할 수 

있습니다. 

 

 

 
 

그림 1.75 브레이크 수동해제 스위치의 위치 

 

해당 축의 브레이크가 해제되지 않는다면 시스템보드의 브레이크 해제전압 출력상태

를 확인해야 합니다. 브레이크 배선(CNB2, CNB7, CNB8 커넥터)을 제거하고 수동브레

이크 스위치를 사용하여 브레이크전압을 출력하십시오. CNB2 또는 CNB7, CNB8 커넥터

에서 해당 축의 브레이크 전압이 20V 이상으로 출력되는지 측정하십시오. 20V 이하의 

전압으로 출력되는 축이 있다면 시스템보드(BD530)의 고장이므로 교체하십시오. 
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그림 1.76 CNB2, CNB7 커넥터의 핀배치 

 

 

 브레이크용 전원이상 점검. 

“E0012 브레이크 전원이상”이라는 메시지가 같이 발생하였다면 브레이크 전원장치

에 이상이 있는 것입니다. TP 에서 “『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입

출력 신호』 → 『1: 전용 입력신호』” 창을 열어보면 “과부하(Brake 전원)” 항목

이 있습니다. 이것이 노란색으로 표시되어 있다면 전장모듈의 브레이크 전원용 퓨즈

가 끊어진 것입니다. 해당 퓨즈를 교체하십시오. 

 

 

 
 

그림 1.77 전장모듈 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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퓨즈도 정상이라고면 시스템보드에서 브레이크 전원(DC24V)을 측정하십시오. 보드의 

중앙부근에 3 개의 테스트핀이 배치되어 있습니다. 이 중 TMB 를 기준단자로 하여 

TPPB 단자의 값이 DC20V 이상이 되어야 정상입니다. 만약 20V 미만이라면 브레이크 전

원을 생성하는 전원장치의 이상입니다. 전장모듈을 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.78 브레이크 전원 테스트핀 

 

 

(4) 서보보드를 교체하여 이상여부를 확인하십시오. 

서보보드에 이상이 있을 경우 에러가 발생할 수 있습니다. 보드를 교체하여 확인하십시

오. 

 

 

 
 

그림 1.79 서보보드 교체 
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(5) 구동부가 정상적으로 작동하는지 확인하십시오. 

해당축의 구동부(모터, 감속기)가 정상적으로 작동하는지 확인하십시오. 

 

 
  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E0122 서보 ON 제한시간 초과 1.1.17.
 

 개요 1.1.17.1.

 

메인보드에서 서보보드에 모터 ON 지령을 보냈는데도 서보 모터 ON되지 않는 경우에 발생합니다.  

메인보드와 서보보드간의 통신에 문제가 있을 경우에 발생할 수 있습니다.  

메인보드에서 서보보드에 모터 ON 을 보내기 직전에 서보에러 clear 지령을 보내고 서보에러가 

clear되면 모터 ON 지령을 보냅니다. 서보에러가 clear되지 않으면 해당 서보에러가 다시 나타나

기 때문에 모터 ON 지령이 출력되지 않습니다. 따라서 메인보드와 서보보드간 통신 문제만 아니

라면 정상적인 모터 ON이 되거나 다른 서보 에러가 발생됩니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.17.2.

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

 

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드가 랙에 올바로 설치되어 있지 않거나 보드에 문제가 있으면 통신에 

문제가 되어 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

 

USB 메모리에 메인보드 파일을 백업하는 방법은 다음과 같습니다. 

 

 
 

그림 1.80 티칭펜던트에 USB 를 삽입하는 방법 

 

 
경고(Warning) 

이전 작업 프로그램을 보호하기 위해서 보드를 랙에서 제거하기 전에 반드시 메인

보드의 모든 파일을 USB 메모리를 이용하여 백업하시기 바랍니다. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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USB가 TP에서 인식되면 화면 위에 다음과 같은 아이콘으로 표시됩니다. 

 

 
 

파일을 백업하기 위해서, 

 

 서비스 

 5. 파일관리 

 

로 들어가면 윈도우에서 탐색기와 같은 화면이 보여집니다. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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여기서 M/B에 보여지는 파일을 복사하여 USB 에 넣으시면 됩니다. 

 

 
 

 

 
 

  

1 2 

3 
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USB 에 윈도우 탐색기와 같이 새 폴더를 만들 수도 있으며, 소프트키보드를 사용하여 폴

더 이름을 변경할 수 도 있습니다. 

 

 
 

 

 
  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드를 랙에서 제거한 후 다시 설치하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.81 제어기 내부 랙(Rack) 위치 

 

 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

보드 이상 여부를 판단하기 위해서 보드 교체를 하시기 바랍니다.  
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 E0127 MSHP 동작 이상 1.1.18.

 E0140 MSPR 동작 이상 1.1.19.
 

 개요 1.1.19.1.

 

모터용 전원은 전자접촉기(magnetic contactor) MC1, MC2 의 개폐에 따라 앰프(AMP)에 공급됩니다.  

MC1 또는 MC2 의 상태는 메인보드에 의해 조건에 따라 감시되고 있으며 비정상적인 동작을 할 경

우에 E0127(MSHP 동작이상) 또는 E0140(MSPR 동작이상)이 발생합니다.  

 

(1) E0140 (MSPR 동작이상) 

메인보드가 판단하지 못하는 어떠한 원인에 의하여 전자접촉기 MC1 이, 

① ON 시도 중에 ON이 되지 않거나, 

② ON 유지 중에 OFF될 경우 발생합니다.  

 

(2) E0127 (MSHP 동작이상) 

메인보드가 판단하지 못하는 어떠한 원인에 의하여 전자접촉기 MC2 가, 

① ON 시도 중에 ON되지 않거나, 

② ON 유지 중에 OFF될 경우 발생합니다.  

 

MC1 또는 MC2 가 ON 되기 위해서는 여러 가지 조건이 만족되어야 하며, 이미 ON 이 되었다고 해도 

여러 가지 원인에 의해 OFF 될 수 있습니다. 안전신호와 같이 감시기능이 제공되는 경우에는 전자

접촉기의 동작이상에 대한 원인을 메인보드가 판단할 수 있으며, 적절한 에러메시지를 표시할 수 

있습니다. 그러나 메인보드가 전자접촉기의 동작이상에 대한 원인을 판단하지 못할 경우에는 여

러 가지 점검이 필요합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.19.2.

 

(1) 명령계통의 고장 

 메인보드로부터의 데이터 수신에 이상발생 

 CPUERR 또는 EXOUT 신호 발생 또는 해당 라인의 결함 

 구형 시스템 IO 보드(BD531V10)를 원격모드에서 사용 

 안전신호계통에 문제가 있는 경우 

 안전관련장치 배선오류에 의한 에러발생 

 시스템보드의 고장 

 

(2) 감시계통의 고장 

 케이블링(전선, 커넥터 등) 고장 

 전장모듈의 고장 

 시스템보드의 고장 

 

(3) 기타 고장 

 E0043 과 E0140 이 동시에 발생하는 경우 

 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 

 

 

 

1-105 

 

이들 두 에러 “MSPR 동작이상”과 “MSHP 동작이상”의 발생원인을 파악하기 위해서는 우선 기

본적인 모터전원 투입 계통을 이해해야 합니다. 모터용 전원을 앰프(Drive Unit)에 공급하는 기본

개념은 다음 그림과 같습니다. “모터 ON 시퀀스”에 따라 메인보드는 MC1작동명령(MCON1; MOTORS 

POWER ON 1 Command)을 주고 MC1 이 작동될 때까지 보조접점을 감시하면서 대기합니다. 이때 만약 

일정시간까지도 MC1 이 작동되지 않으면 E0140(MSPR 동작이상)이 발생됩니다. 반면 MC1 이 정상적

으로 작동을 마치면, 메인보드는 MC2작동명령(MCON2; MOTORS POWER ON 2 command)을 주고 MC2가 작

동될 때까지 보조접점을 감시하며 대기합니다. 이 또한 일정시간까지도 MC2 가 작동되지 않으면 

E0127(MSHP 동작이상)이 발생됩니다. 이렇게 메인보드의 명령에 따라 전자접촉기 MC1 과 MC2 가 ON

이 되면 앰프에 AC220V 의 R, S, T 3 상 전원이 공급됩니다. 

 

또한, 모터 ON 상태에서 메인보드는 항상 MC1, MC2 의 상태가 ON 상태인지 감시합니다. 메인보드가 

알 수 없는 원인에 의해 전자접촉기가 OFF 될 경우에도 이 들 에러가 발생합니다. 

 

 

 

 
 

그림 1.82 모터전원 개폐에 대한 안전회로 개념도 

 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 명령계통의 고장 

모터 ON 을 시도하는 중 제어기 내부의 전자접촉기 MC1 이 작동하는 소리가 들리지 않고 

바로 “MSPR 동작이상”이라는 메시지가 발생할 경우, 메인보드로부터의 모터 ON 명령이 

어떠한 이유로 인해 차단된 것입니다. 

 

 메인보드로부터의 데이터 수신에 이상발생 

메인보드와 시스템보드간에 통신에러가 발생하면 시스템보드는 안전을 위하여 자체

적으로 모터 ON명령을 차단합니다. 일반적인 경우에는 메인보드도 통신에러를 동시에 

감지하기 때문에 MSPR 동작이상이나 MSHP 동작이상을 발생시키지는 않습니다. 그러나 

메인보드가 통신에러를 감지하지 못하는 경우 이 에러들이 발생할 수 있습니다. 즉, 

각종 안전스위치류(예를 들어, 티칭펜던트 비상정지 스위치입력, OP 패널 비상정지 

스위치 입력 등)의 조작상태는 메인보드로 잘 입력되고 있으나, 메인보드로부터의 

출력(모터 ON)은 시스템에 전달되지 못하여 하드웨어적인 모터 ON 이 수행되지 못하는 

경우 입니다. 

 

 
 

그림 1.83 통신에러 발생시 시스템보드의 7-SEG 표시 

 

 

 판단방법:  

이러한 상황은 시스템보드의 7-세그먼트 표시를 보면 파악할 수 있습니다. 7-세

그먼트는 현재 메인보드와의 통신이 비정상적이라는 표시로 “o.”를 표시합니

다. 

 

 조치방법:  

우선 제어기의 전원을 재투입하고 계속 같은 현상이 발생하는지 관찰하십시오. 

똑같은 현상이 발생한다면 시스템보드의 통신입력 관련 부분의 고장이므로 시스

템보드를 교환하십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 

 

 

 

1-107 

 

 CPUERR 또는 EXOUT 신호 발생 또는 해당 라인의 결함 

메인보드는 몇 가지의 시스템적 에러상황이 발생할 경우(정전, 서보에러 등) CPUERR 

또는 EXOUT 신호를 발생시킵니다. 이 신호는 시스템보드에 전달되어 하드웨어적으로 

모터 ON 명령을 차단합니다. 안전을 위하여 모터의 전원을 즉각적으로 제거하는 것입

니다. 하지만 비정상적으로 이 신호가 생성되어 모터 ON 을 방해할 수 있습니다. 

 

 판단방법:  

이러한 상황은 시스템보드의 7-세그먼트 표시를 보면 파악할 수 있습니다. 7-세

그먼트는 현재 시스템보드로 CPUERR 가 입력되고 있다는 것을 “H.”으로 표시합

니다. 또한 시스템보드 중앙 부근에 CPUERR, EXOUT 이라는 LED 를 통해서도 에러

상황을 파악할 수 있습니다(그림 6.90). 정상이라면 이들 LED 는 점등상태이나 

그렇지 않을 경우 소등상태가 됩니다.  

 

그러나 이 신호가 아주 짧은 순간 간헐적으로 나타난다면 7-세그먼트와 LED 를 통해

서는 판단할 수 없습니다. 이러할 경우에는 DIP스위치 SW1을 이용하여 두 신호를 무

시한 상태로 에러발생을 관찰해야 합니다. 신호를 무시하는 방법은 그림 6.91 에서 

보여지는 것과 같이 DIP 스위치 SW1 의 1 번(CPUERR 무시)과 2 번(EXOUT 무시) 핀을 ON

시키면 됩니다. 이때 LED들은 모두 점등할 것입니다. 

 

시스템을 재가동하여 에러가 사라진다면 이는 메인보드가 이들 신호를 생성하거나 

CANS1 커넥터/케이블의 이상입니다. 

 

 
 

그림 1.84 CPUERR 에러 발생시 시스템보드의 7-SEG, LED 표시 

 

 조치방법:  

메인보드가 아무런 다른 에러표시 없이 이 신호를 생성하고 있다면 메인보드의 

PLD 버전을 확인하십시오. V0.7 이상이 되어야 정상입니다. 메인보드 PLD 버전이 

정상일 경우 CANS1 커넥터 및 케이블을 점검하십시오. 

 

 

 
  

 주의: DIP 스위치 SW1 의 1 번(CPUERR 무시)와 2 번(EXOUT)은 비상시 안전과 관련된 

기능을 무시하는 것이므로, 시험에만 사용하시고 곧바로 원상복귀 하십시오. 무시

한 상태로 사용한다면 안전과 관련한 문제를 야기할 수 있습니다. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 구형 시스템 IO 보드(BD531V10)를 원격모드에서 사용 

구형 시스템 IO 보드(BD531V10)을 원격모드에서 사용할 경우 에러가 발생합니다. 이 

보드는 원격모드 기능이 없기 때문에 원격모드에서 모터 ON 명령이 수행되지 않습니

다. 

 

 
 

그림 1.85 구형 시스템 IO보드(BD531V10)의 확인방법 

 

 

 판단방법:  

시스템보드의 뒷면에 이 보드가 장착되어 있습니다. 시스템보드를 전장모듈에서 

떼어내고 뒷면의 시스템 IO 보드 번호를 확인하십시오(그림 6.92).  

 

 조치방법:  

“BD531V10”보드가 장착되어 있을 경우에는 “BD531V11”보드 이상의 하드웨어 

버전을 가진 보드와 교체하여 사용하십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 안전신호계통에 문제가 있는 경우 

모터 ON 을 시도하는 중 제어기 내부의 전자접촉기 MC1 이 작동하는 소리가 들리지 않

고 바로 “MSPR 동작이상”이라는 에러가 발생하며 다른 에러 메시지는 나타나지 않

을 경우입니다. 

 

앞에서 설명된 안전신호 계통에 문제가 있는 경우 모터 ON 명령은 수행되지 않습니다

(그림 6.89). 안전장치(안전가드, 비상정지스위치 등)는 기계적으로 작동하는 장치

이지만 이것의 모니터링은 전기적으로 작동됩니다. 따라서 안전장치의 고장, 배선을 

타고 유입되는 전기적인 충격(노이즈, 서지), 배선오류, 접촉불량 등이 에러를 발생

시킬 수 있습니다. 이를 확인하기 위해서는 현재 연결되어 있는 안전장치의 배선을 

제거하고 입력을 무시하도록 다시 배선합니다.  

 

 

 
 

 

 
 

그림 1.86 외부비상정지 입력 무시방법 

 

 
 

그림 1.87 자동안전가드 입력 무시방법 

  

 주의: 안전과 관련된 기능을 무시하는 것이므로, 시험에만 사용하시고 곧바로 원

상복귀 하십시오. 무시한 상태로 사용한다면 안전과 관련한 문제를 야기할 수 있

습니다. 

 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.88 일반안전가드 입력 무시방법 

 

 
 

그림 1.89 P-COM입력 외부비상정지 무시방법(SW6의 3,4번 ON) 

 

 

 
 

그림 1.90 P-COM입력 자동안전가드 무시방법(SW6의 1,2번 ON) 

 

이렇게 안전장치 입력이 무시된 상태에서 에러현상이 제거된다면 설명된 것처럼 안전장

치와 배선에 문제가 있는 것이니 이를 확인하십시오. 

 

 

 
 

  

 주의: 안전과 관련된 기능을 무시하는 것이므로, 시험에만 사용하시고 곧바로 원

상복귀 하십시오. 무시한 상태로 사용한다면 안전과 관련한 문제를 야기할 수 있

습니다. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 안전관련장치 배선오류에 의한 에러발생 

자동안전가드(AUTO SAFEGUARD) 등 안전과 관련된 장치들의 배선이 잘못되었을 경우 

해당 안전신호의 이상을 검지하지 못하고 E0140(MSPR 동작이상)을 발생시킬 수 있습

니다. 수동모드 운전준비 대기 중에서(티칭펜던트의 모터 ON 램프가 점멸하는 상태) 

자동모드로 모드전환시, 자동모드에서 모터 ON 시도시에 에러가 발생합니다. 

 

예를 들어, 자동안전가드의 배선이 잘못되었을 경우에 대하여 설명하겠습니다. 시스

템보드(BD530)로 자동안전가드를 입력하는 방법은 접점입력과 P-common 입력의 두 가

지 방법을 제공하는데, 문제가 되는 것은 접점입력 형태의 배선오류입니다. 정상적

인 배선은 각 안전체인 별로 분리하여 접점의 양단을 연결하는 것입니다(그림 6.98). 

그러나 체인의 배선이 섞여서 접속되면 제어기는 전기적인 오류로 인하여 안전가드

의 이상을 검지하지 못합니다(그림 6.99). 이때 모터 ON을 시도하면 전자접촉기 구동

용 안전릴레이를 동작시킬 충분한 전원이 공급되지 못하므로 E0140 (MSPR 동작이상)

이 발생합니다.  

 

 

 판단방법:  

자동안전가드의 배선이 잘못 연결된 상태에서 나타나는 현상은 다음과 같습니

다.  

 

 하나의 안전체인 연결을 제거하면(5 번, 6 번 배선 또는 7 번, 8 번 배선) 자

동모드에서 안전가드 이상을 검지하고 E0043 에러를 표시합니다. 

 

 그러나 체인 모두를 연결하면(5 번, 6 번, 7 번, 8 번 배선 모두 연결), 자동

모드에서 안전가드 이상을 검지하지 못합니다(E0043 에러를 발생시키지 않습

니다).  

 

따라서 이러한 현상이 나타나면 자동안전가드의 배선을 확인하십시오. 우선 터

미널블록 TBEM 을 보드에서 분리한 후 가드장치를 작동하면서 탈착된 터미널블록

커넥터 TBEM 의 자동안전가드 입력단자에서 쇼트테스트를 시행하십시오.  

 

 가드장치를 닫으면(접점 CLOSE 상태)이면 5번-6번 단자가 쇼트될 것입니다. 

또한 7번-8 번 단자도 쇼트될 것입니다.  

 

 반대로 가드장치를 열면(접점 OPEN 상태) 5번-6 번 단자는 오픈될 것입니다. 

또한 7번-8 번 단자도 오픈 상태이어야 합니다. 

 

 
 

그림 1.91 정상적인 자동안전가드(AUTO SAFEGUARD)의 배선 
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그림 1.92 잘못된 자동안전가드(AUTO SAFEGUARD)의 배선 

 

 조치방법: 자동안전가드의 배선을 올바르게 수정하십시오(그림 6.99). 

 

이상과 같이 자동안전가드의 배선오류에 의한 에러발생에 대하여 설명하였습니

다. 이는 접점입력을 갖는 모든 안전관련 신호(일반안전가드, 자동안전가드, 외

부비상정지스위치, 각종 리밋스위치들)에 대해서도 동일한 현상을 나타내므로 

각각에 대한 정상적인 배선과 잘못된 배선을 비교 참조하십시오(표 6-5). 

 

표 1-5 안전관련장치의 배선오류 

구분 정상적인 배선 잘못된 배선 

외부 

비상정지 

스위치 

  

자동 

안전가드 

  

일반 

안전가드 

  
 

 

 시스템보드의 고장 

모터 ON 을 시도하였을 경우 제어기 내부의 전자접촉기 MC1 이 작동하는 소리가 들리

지 않고 바로 “MSPR 동작이상”이라는 메시지가 발생할 경우, 상기의 모든 점검에도 

이상부분이 발견되지 않고 똑같은 에러가 계속 발생한다면 시스템보드 자체의 고장

일 수 있습니다. 시스템보드를 교체하십시오. 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(2) 감시계통의 고장 

모터 ON을 시도하는 중 제어기 내부의 전자접촉기가 작동하는 소리가 들리고 바로 “MSPR

동작이상”이나 “MSHP 동작이상”이라는 메시지가 발생할 경우, 감시계통의 고장일 수 

있습니다. 감시계통의 고장을 확인하기 위해서는 다음과 같은 방법을 사용합니다. 

 

전자접촉기 MC1 과 MC2 의 상태는 보조접점을 이용하여 감시하며 티칭펜던트를 통하여 확

인할 수 있습니다(그림 6.100). 티칭펜던트에서 전용입력신호 모니터링 창을 띄우면 

“MC1(PreCharge)”와 “MC2(Motors Power)”라는 신호를 볼 수 있습니다. 모터 OFF 상태

에서는 백색배경으로 표시되고, 모터 ON시에는 황색배경으로 표시됩니다. 

 

 
 

그림 1.93 전자접촉기 모니터링 방법 

 

 

자동 또는 수동모드에서 모터 ON 을 시도하면서 전자접촉기의 작동소리와 함께 MC1, MC2

의 표시상태를 확인하십시오. 

 

 처음 전자접촉기의 동작음과 함께 MC1 이 잠깐 동안 황색으로 표시되면서 E0140(MSPR

동작이상)이라는 에러메시지가 나타나면 MC1 의 보조접점과 모니터링 계통에는 이상

이 없는 것입니다.  

 

 MC1이 동작하고 난 후 두 번째 전자접촉기의 동작음과 함께 MC2가 잠깐 동안 황색으

로 표시되면서 E0127(MSHP 동작이상)이라는 에러메시지가 나타나면 MC2 의 보조접점

과 모니터링 계통에는 이상이 없는 것입니다. 

 

만약, 위와 같은 방법을 통해 MC1 또는 MC2 가 제대로 모니터링이 되지 않는다는 것이 확

인되었다면(전자접촉기 작동음이 들리는데도 불구하고 모니터링신호가 황색으로 표시되

지 않을 경우), 다음과 같이 감시계통에 있는 장치들의 고장을 확인해야 합니다(그림 

6.101).  

① 케이블 CNMC 

② 전장모듈 내부의 전장보드 릴레이 SR1, SR2 

③ 전장모듈 내부의 전자접촉기 MC1과 MC2의 보조접점 

④ 전장모듈 내부의 전장보드와 전자접촉기 간의 배선 

⑤ 시스템보드(입력신호처리부) 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.94 전자접촉기 모니터링 계통도 

 

 

 케이블링(전선, 커넥터 등) 고장 

전자접촉기가 설치되어 있는 전장모듈(PSM or PDM)과 모니터링 신호를 수집하는 시스

템보드(BD530) 간의 케이블링을 확인합니다. 케이블 이름은 CNMC 이며 시스템보드 상

단 뒷면을 통하여 전장모듈로 들어 갑니다(그림 1.95). 이 케이블의 커넥터 접속상

태를 점검하십시오. 

 

 
 

그림 1.95 전장모듈의 CNMC 케이블 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 전장모듈의 고장 

전자접촉기의 모니터링 신호는 전장모듈 내부의 여러 가지 장치들을 통하여 시스템

보드에 전달됩니다. 따라서 이들 장치들 중 하나라도 고장이 발생하면 전자접촉기가 

동작해도 메인보드는 이 상태를 감지하지 못합니다. 전장모듈의 내부의 고장은 전장

보드(BD5C0), 전자접촉기(MC1, MC2), 전장보드와 전자접촉기 간의 배선으로 크게 구

분할 수 있습니다(그림 1.96). 그러나 이미 로봇이 설치된 현장에서 전장모듈 내부

를 점검하는 것은 어려우므로 전장모듈을 교체하여 주십시오. 

 

 
그림 1.96 전장모듈 내부구조 

 

 

 
 

그림 1.97 전장보드 

 

 시스템보드의 고장 

시스템보드 내부에 있는 입력신호처리부의 고장도 에러발생의 원인이 될 수 있습니

다. 시스템보드를 교체하여 확인하십시오.  

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(3) 기타 고장 

 

 E0043 과 E0140 이 동시에 발생하는 경우 

수동모드 운전준비 대기 중에서(티칭펜던트의 모터 ON 램프가 점멸하는 상태) 자동모

드로 모드전환을 하면 E0043(안전플러그 또는 Light Curtain)과 동반하여 E0140 

(MSPR 동작이상)이 나타날 수 있습니다. 이것은 메인보드 소프트웨어 버전 V30.07-00

하위의 버전에서 자동안전가드(AUTO SAFEGUARD)가 열려있을 때 모터 ON 을 시도하면 

발생합니다. 티칭펜던트를 통하여 메인보드 소프트웨어 버전을 확인하고 하위 버전

이라면 버전업 하십시오. 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E0133 (○축) 지령치 이상 1.1.20.
 

 개요 1.1.20.1.

 

메인보드와 서보보드간 통신이상이나 급격한 모션변화에 의해서 에러가 발생할 수 있습니다. 보

드간 통신 문제가 발생하면 정상적인 지령이 메인보드에서 서보보드로 전달되지 못하며, 이때 잘

못된 지령으로 로봇이 이상 동작을 할 수 있으므로 에러를 발생시키고 로봇을 정지시킵니다. 또

한 급격한 모션의 경우 구동장치가 위치 지령을 추종하지 못하는 경우가 발생되므로 에러를 발생

시키고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.20.2.

 

(1) 보드와 서보보드가 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

 

(2) 로봇이 급격하게 동작하는 작업 프로그램이 있는지 점검하십시오. 

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드가 랙에 올바로 설치되어 있지 않거나 보드에 문제가 있으면 통신에 

문제가 되어 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

USB 메모리에 메인보드 파일을 백업하는 방법은 다음과 같습니다. 

 

 
그림 1.98 티칭펜던트에 USB 를 삽입하는 방법 

 

 
경고(Warning) 

이전 작업 프로그램을 보호하기 위해서 보드를 랙에서 제거하기 전에 반드시 메인

보드의 모든 파일을 USB 메모리를 이용하여 백업하시기 바랍니다. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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USB가 TP에서 인식되면 화면 위에 다음과 같은 아이콘으로 표시됩니다. 

 

 
 

 

파일을 백업하기 위해서, 

 

 서비스 

 5. 파일관리 

 

로 들어가면 윈도우에서 탐색기와 같은 화면이 보여집니다. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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여기서 M/B에 보여지는 파일을 복사하여 USB 에 넣으시면 됩니다. 

 

 
 

 

 
 

  

1 2 

3 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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USB 에 윈도우 탐색기와 같이 새 폴더를 만들 수도 있으며, 소프트키보드를 사용하여 폴

더 이름을 변경할 수 도 있습니다. 

 

 
 

 

 
  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드를 랙에서 제거한 후 다시 설치하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.99 제어기 내부 랙(Rack) 위치 

 

 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

보드 이상 여부를 판단하기 위해서 보드 교체를 하시기 바랍니다.  

 

 

(2) 로봇이 급격하게 동작하는 작업 프로그램이 있는지 점검하십시오. 

로봇 동작 중 급격하게 모션이 변하는 구간에서 에러가 발생하는지 확인하십시오. 

만약, 급격한 모션 중에 에러가 발생한다면 작업 프로그램의 수정이 필요합니다. 

 

급격한 모션에서 에러가 발생하는 원인은 다음과 같습니다. 작업 프로그램을 수행할 때 

짧은 구간을 이동하면서 불가피하게 로봇의 자세가 많이 틀어지는 경우가 있습니다. 이 

때, 로봇의 축 속도가 갑자기 높아지게 되고 이를 서보보드에서 추종하지 못할 경우 에

러가 발생하게 됩니다. 해결하는 방법은 자세가 급격히 변하는 지점의 티칭 포인트를 수

정하거나 로봇 자세를 바꾸어 주면 됩니다.  

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E0134 (○축) 최고속 초과 1.1.21.
 

 개요 1.1.21.1.

 

로봇 축의 속도가 최고속을 초과하여 동작하였습니다. 로봇이 정상적으로 제어되지 않는 상태이

므로 에러로 처리하여 로봇을 정지시킵니다. 

메인보드에서 서보보드로 지령을 보낼 때에는 최고속을 초과하지 않도록 제한된 지령을 보냅니다. 

이렇게 만들어진 지령을 로봇이 쫓아가지 못하다가 속도에 overshoot 가 발생할 때 최고속 초과 

에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.21.2.

 

(1) 툴 데이터가 정확히 입력되어 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 로봇 자세가 특이점 근방인지 확인하십시오. 

 

(3) 부가축은 가감속 파라미터 설정값과 동작중 부하율을 확인하십시오. 

 

(4) 작업 프로그램을 조정하십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 툴 데이터가 정확히 입력되어 있는지 확인하십시오.  

툴 중량이나 이너셔가 제어기에 등록되어 있는 값과 크게 다르면 로봇 제어 성능이 악화

되면서 최고속 초과에러가 발생할 수 있습니다. 툴중량과 이너셔는 아래 메뉴에서 툴 번

호에 따라 등록할 수 있습니다. 

 

 시스템 

 3. 로봇 파라미터 

 툴 데이터 

 

 
 

툴 중량이나 이너셔를 자동으로 설정하기 위해서는 아래의 메뉴에서 부하추정 기능을 사

용할 수 있습니다.  

 

 시스템 

 자동정수 설정 

 4. 부하추정 기능 

 

 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) 로봇 자세가 특이점 근방인지 확인하십시오.  

특이점 근방의 자세에서 PtP 보간이 아닌 L 보간이나 C 보간을 실행하면 에러가 발생할 

수 있습니다. 특이점은 B 축이 0deg 에 가까운 경우와 손목부 중심이 S 축 회전 중심축과 

가까울 때 발생합니다. 특이점 근방을 지나야 할 때에는 해당 스텝을 PtP 보간으로 변경

하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.100 B축 특이점 

 
 

그림 1.101 S축 특이점 

 

(3) 부가축은 가감속 파라미터 설정값과 동작중 부하율을 확인하십시오.  

부가축 가감속 파라미터의 최고속이 너무 높거나 가속시간이 너무 짧아서 모터토크가 부

족할 수 있습니다. 로봇 동작중 부하율을 관찰하면서 I/Ip 최고속을 낮추거나 가속시간

을 크게 조정해야 합니다. 

 

 시스템 

 3. 로봇 파라미터 

 34. 가감속 파라미터 

 

 
 

(4) 작업 프로그램을 조정하십시오.  

작업 프로그램의 해당 스텝 혹은 직전 스텝의 스텝 조건을 변경하십시오. 첫 번째로 

“Acc=0”으로 변경해 보고, 두 번째는 스텝의 속도를 낮춰 보고, 세 번째는 이동 경로

에 스텝을 하나 추가해 보는 방식으로 프로그램의 조건을 변경하십시오. 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E0165 (○축) 서보록 유지 불가능 1.1.22.
 

 개요 1.1.22.1.

 

모터 또는 구동장치에 구동을 위한 전류가 공급되지 못하고 있습니다. 로봇 또는 구동장치를 동

작시키기 위해서 서보제어에 의해 만들어진 전류가 정상적으로 공급되지 못하고 있습니다. 이와 

같은 경우 서보보드에서 에러를 감지하며 제어기는 브레이크 해제를 막고 모터 또는 구동장치에 

공급되는 전류를 차단합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.22.2.

 

(1) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

 로봇 기내 배선을 확인하십시오. 

 제어기 내부 배선을 확인하십시오. 

 

(2) 제어기 내부 서보보드와 서보앰프간 CNBS 케이블을 점검하십시오. 

 

(3) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 파워 라인을 점검하십시오. 

1 차 전원을 Off하고 해당축 구동장치의 U, V, W 를 분리하여 각 상의 단락 유무를 점검하

십시오. 멀티미터(테스터기)와 같은 장비를 이용하여 각 상의 배선을 1:1 로 체크하십시

오. 

 

 

 
 

 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

제어기와 로봇 또는 구동장치를 연결하는 배선을 제거하여 각 상(U 상, V 상, W 상)이 

서로 또는 접지와 단락된 곳이 있는지 확인하시고, 단락된 곳이 있으면 해당하는 배

선을 교체하셔야 합니다. 

 

 
 

그림 1.102 로봇과 제어기간 기본 설치 구성도 

 

  

 경고(Warning) 

전원이 투입된 상태에서 점검시 감전의 위험이 있으므로 주의하십시오 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 로봇내부의 기내배선을 점검하십시오. 

로봇 내부에 모터와 연결되어 있는 배선에 단락 또는 잘못 배선된 곳이 있는지 점검

이 필요합니다. 

 

 
 

그림 1.103 로봇 기내 배선 

 

 

 제어기 내부 배선을 점검하십시오. 

제어기 내부에 앰프와 설치되어 있는 배선 점검이 필요합니다. 

 

 
 

그림 1.104 제어기 내부(파워부) 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) 제어기 내부 서보 보드(DSP보드)와 구동장치간 CNBS케이블을 점검하십시오. 

CNBS 케이블이 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 케이블이 올바르게 설치되어 있지 

않거나 케이블 불량일 경우 해당 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

그림 1.105 제어기 내부(CNBS 케이블) 

 

(3) 기타의 부품을 교체하십시오. 

서보보드 → 서보 구동장치 → 모터의 순으로 교체하여 에러발생 여부를 확인하십시오. 

 
 

그림 1.106 기타 부품교체 (서보보드, 서보구동장치, 모터) 

  

(BD542) 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E0223 (○축) 엔코더 단선 혹은 통신실패 1.1.23.
 

 개요 1.1.23.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 엔코더로부터 수신된 데이터가 정해진 통신규정에 어긋나는 경우 발생

하는 에러입니다. 

 

엔코더 데이터를 송수신하는 부품들의 고장이거나 배선 또는 엔코더 쉴드 라인의 처리 문제로 상

기의 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.23.2.

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오  

 

(2) 서보보드를 교체 시험하십시오 

 

(3) 모터를 교체 시험하십시오 

 

(4) 배선을 점검하십시오 

 

(5) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

엔코더에 공급하는 전원전압은 엔코더측 커넥터 공급 전압이 5V±5% (4.75V ~ 5.25V)범위 

내에 있어야 합니다. 엔코더측 커넥터 전압이 4.75V 이하로 떨어질 경우, 엔코더가 정상 

동작하지 않아, 상기 에러 발생 가능성이 있습니다. 

 

엔코더측 커넥터 pin(3-4)의 전압을 측정해 주십시오. 

 
 

그림 1.107 엔코더 전압 측정 

 

측정된 전압이 기준전압보다 낮을 경우 엔코더 전원공급장치의 +5V ADJ(E) 전압조정 단자

를 돌려 엔코더측 커넥터 전압이 기준전압 이내가 되도록 조정하십시오. 

 

 
 

그림 1.108 엔코더 전압 조정 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(2) 서보보드를 교체 시험하십시오.  

서보 보드를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보보드의 불량입니다. 서보 보드를 정

상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.109 서보보드 교체 

 

 

 

  

BD542 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(3) 모터를 교체 시험하십시오.  

서보 모터를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보모터의 불량입니다. 서보 모터를 정

상품으로 교체하여 주십시오. 아래 그림은 HS165 로봇의 각 축 모터의 위치를 나타내고 

있으며, 다른 로봇은 해당 기구 보수설명서를 참고하여 교체하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.110 HS165 로봇의 각 축 모터 위치 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(4) 배선을 점검하십시오. 

엔코더의 배선점검 순서는 다음과 같습니다. 

 

1 차: 엔코더 배선에 관련된 커넥터들의 접촉 불량여부를 점검하십시오. 

 

2 차:  

엔코더 배선의 단락 유무를 점검하십시오. 멀티미터(테스터기)와 같은 장비를 이용하여 

각 상의 배선을 1:1로 체크하십시오. 

 

3 차: 엔코더 배선을 교체시험 하십시오. 

 

엔코더 배선이 단선되지 않고 쉴드선의 접촉불량, 엔코더 신호선과 타 전력선 또는 로봇 

본체 금속부위와의 접촉 등의 현상이 있을 경우에는 단락유무 검사로는 검사할 수 없으

므로 배선교체 시험을 하여주십시오. 

 

 제어기 내부 배선을 점검하십시오. 

CNEC1,2(BD542)커넥터와 SMPS(P5E, M5E)간의 배선을 점검하십시오. 

CNEC1,2(BD542)커넥터와 CEC1간의 배선을 점검하십시오. 

 

 
 

그림 1.111 엔코더 배선 점검 

 

 

 제어기와 로봇간의 배선을 점검하십시오. 

CNEC1 와 CER1 간의 배선을 점검하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.112 로봇과 제어기간 기본 설치 구성도 

 

 

 
 

 

그림 1.113 로봇 본체와 제어기의 접속 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 본체내부의 배선을 점검하십시오. 

CER1과 CNE1~6(엔코더측 커넥터)간의 배선을 점검하십시오. 

배선점검은 로봇 보수설명서의 배선 접속도를 참고하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.114 로봇 기내 배선 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(5) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오. 

 

문제부분의 조치가 완료된후 『엔코더 통신실패 횟수 표시 기능 메뉴얼』을 참고하여 통

신상태를 점검 하십시오. 

 

 
 

 

통신 실패 횟수 엔코더 상태 내용 

0~2 정상 정상상태. 

3~5 점검 배선, 엔코더 또는 보드 점검 필요. 

6~8 경고 심각한 상태, 로봇이 정지할 수 있음. 

 

 

  

엔코더 통신상태가 

화면에 표시됨. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E0224 (○축) 엔코더 상태 이상발생 1.1.24.
 

 개요 1.1.24.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 엔코더로부터 수신된 데이터는 정상이나 엔코더 데이터중 엔코더 스스

로 내부상태를 감시한 결과가 에러상태인 경우 에러가 발생합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.24.2.

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

 

(2) 모터를 교체 시험하십시오.  

 

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

엔코더에 공급하는 전원전압은 엔코더측 커넥터 공급 전압이 5V±5%(4.75V ~ 5.25V)범위 

내에 있어야 합니다. 엔코더측 커넥터 전압이 4.75V 이하로 떨어질 경우, 엔코더가 정상 

동작하지 않아, 상기 에러 발생 가능성이 있습니다. 

 

엔코더측 커넥터 pin(3-4)의 전압을 측정해 주십시오. 

 

 
 

그림 1.115 엔코더 전압 측정 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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측정된 전압이 기준전압보다 낮을 경우 엔코더 전원공급장치의 +5V ADJ(E) 전압조정 단자

를 돌려 엔코더측 커넥터 전압이 기준전압 이내가 되도록 조정하십시오. 

 
 

그림 1.116 엔코더 전압 조정 

 

 

(2) 모터를 교체 시험하십시오.  

서보 모터를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보모터의 불량입니다. 서보 모터를 정

상품으로 교체하여 주십시오. 아래 그림은 HS165 로봇의 각 축 모터의 위치를 나타내고 

있으며, 다른 로봇은 해당 기구 보수설명서를 참고하여 교체하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.117 HS165 로봇의 각 축 모터 위치 
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 E02200 본체 리밋 SW 동작중  1.1.25.
 

기존 에러코드: E0002 하드웨어 리밋스위치 작동중 

 

 

 개요 1.1.25.1.

 

로봇 각 축의 동작영역 끝에 설치한 리밋스위치가 작동하였습니다. 안전을 위하여 로봇은 즉각적

으로 정지하며 적절한 방법으로 안전한 동작영역으로 이동할 때까지는 정상적인 운전을 할 수 없

습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.25.2.

 

(1) 로봇이 하드웨어적 동작영역을 이탈하였습니다. 

 

(2) 동작영역 내부로 로봇을 이동시키십시오. 

 동작영역 이탈시의 복구방법 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 로봇이 하드웨어적 동작영역 밖으로 이탈하였습니다. 

 

실제로 로봇이 동작영역 밖으로 벗어났는지 다시한번 확인하십시오. 소프트리밋 에러도 

동시에 발생하였을 것이며 로봇은 최대 동작영역을 이탈한 것입니다. 적절한 조작으로 

로봇을 동작영역 안으로 이동시키십시오. 

 

 
 

그림 1.118 E02200 본체 리밋 SW 작동중 발생 

 

 

동작영역은 로봇 모델에 따라 다릅니다. 따라서 리밋스위치의 설치위치도 다를 수 있으

므로 해당 기구 보수설명서에서 기재된 “동작범위 제한” 부분을 참조하십시오. 

 

 
 

그림 1.119 하드웨어 리밋스위치 설치 위치의 예 (HS165/HS200) 
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그림 1.120 하드웨어 리밋스위치 작동범위의 예 (HS165/HS200 S 축) 

 

 

 

 

(2) 동작영역 내부로 로봇을 이동시키십시오. 

 

다음의 동작영역 이탈시 복구방법을 참조하여 동작영역 안으로 로봇을 이동시키십시오. 

 

 동작영역 이탈시의 복구방법 

 

하드웨어 리밋스위치가 걸려있는 상태에서 로봇을 움직이기 위해서는 다음과 같은 

조건과 순서로 실행해야 합니다. 

 

A) 수동모드에서 시스템 모드로 진입합니다. 

B) 티칭펜던트에서 인에이블링스위치를 잡습니다. 

 

        
 

C) 이 상태에서 모터 ON 시킵니다. 

D) 조그키를 사용하여 로봇을 동작영역 안으로 이동시킵니다. 

 

 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02201 본체 리밋 SW 입력불일치 (안전체인 1 OFF) 1.1.26.
 

기존 에러코드: E0002 하드웨어 리밋스위치 작동중 

 

 

 개요 1.1.26.1.

 

로봇의 소프트 리밋 영역을 이탈하였습니다. 그러나 로봇 각 축의 동작영역 끝에 설치한 리밋스

위치 입력이 정상적이지 않습니다. 안전체인 1 의 입력과 안전체인 2 의 입력이 다르므로 점검이 

필요합니다.  

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.26.2.

 

(1) 하드웨어적 동작영역을 이탈하지 않았을 경우 

 안전체인 1에 문제가 있으므로 리밋스위치 배선을 점검하십시오. 

 

(2) 하드웨어적 동작영역을 이탈하였을 경우 

 안전체인 2에 문제가 있으므로 리밋스위치 배선을 점검하십시오. 
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(1) 하드웨어적 동작영역을 이탈하지 않았을 경우 

 

 
 

그림 1.121 E02201 본체 리밋 SW 입력불일치 (안전체인 1 OFF) – 하드웨어 동작영역 내부 

 

 

안전체인 1에 문제가 있으므로 리밋스위치 배선을 점검하십시오. 

 

하드웨어 리밋스위치가 설치된 영역 안에 있음에도 불구하고 안전체인 1 이 OFF 된 것으로 모니터

링 되고 있습니다. 이것은 다음과 같은 원인에 의해 발생할 수 있습니다. 

 하드웨어 리밋 스위치 고장 : 스위치의 파손이나 어떠한 이유에서 개방(open)됨. 

 배선 : 배선이 끊겼거나 손상을 입어 접촉불량 발생. 

 커넥터 : 커넥터가 빠졌거나 손상을 입어 접촉불량 등의 단선문제 발생. 

 

 

상세한 점검 포인트는 “하드웨어 리밋 스위치 점검방법” 항을 참조하십시오. 
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(2) 하드웨어적 동작영역을 이탈하였을 경우 

 

 
 

그림 1.122 E02201 본체 리밋 SW 입력불일치 (안전체인 1 OFF) – 하드웨어 동작영역 외부 

 

 

안전체인 2에 문제가 있으므로 리밋스위치 배선을 점검하십시오. 

 

하드웨어 리밋스위치가 설치된 영역 밖으로 로봇이 이탈하였음에도 불구하고 안전체인 2 는 이상

을 감지하지 못하고 있습니다. 즉, 안전체인 2 가 계속적으로 닫혀진 상태입니다. 이것은 다음과 

같은 원인에 의해 발생할 수 있습니다. 

 하드웨어 리밋 스위치 고장 : 스위치의 파손이나 어떠한 이유에서 단락(short)됨. 

 배선 : 한 쌍의 배선에서 두 라인이 단락됨. 

 커넥터 : 커넥터가 손상되어 핀간 단락문제 발생. 

 

 

상세한 점검 포인트는 “하드웨어 리밋 스위치 점검방법” 항을 참조하십시오. 
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 E02202 본체 리밋 SW 입력불일치 (안전체인 2 OFF) 1.1.27.
 

기존 에러코드: E0002 하드웨어 리밋스위치 작동중 

 

 

 개요 1.1.27.1.

 

로봇의 소프트 리밋 영역을 이탈하였습니다. 그러나 로봇 각 축의 동작영역 끝에 설치한 리밋스

위치 입력이 정상적이지 않습니다. 안전체인 1 의 입력과 안전체인 2 의 입력이 다르므로 점검이 

필요합니다.  

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.27.2.

 

(1) 하드웨어적 동작영역을 이탈하지 않았을 경우 

 안전체인 2에 문제가 있으므로 리밋스위치 배선을 점검하십시오. 

 

(2) 하드웨어적 동작영역을 이탈하였을 경우 

 안전체인 1에 문제가 있으므로 리밋스위치 배선을 점검하십시오. 

 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 하드웨어적 동작영역을 이탈하지 않았을 경우 

 

 
 

그림 1.123 E02202 본체 리밋 SW 입력불일치 (안전체인 2 OFF) – 하드웨어 동작영역 내부 

 

 

안전체인 2에 문제가 있으므로 리밋스위치 배선을 점검하십시오. 

 

하드웨어 리밋스위치가 설치된 영역 안에 있음에도 불구하고 안전체인 2 가 OFF 된 것으로 모니터

링 되고 있습니다. 이것은 다음과 같은 원인에 의해 발생할 수 있습니다. 

 하드웨어 리밋 스위치 고장 : 스위치의 파손이나 어떠한 이유에서 개방(open)됨. 

 배선 : 배선이 끊겼거나 손상을 입어 접촉불량 발생. 

 커넥터 : 커넥터가 빠졌거나 손상을 입어 접촉불량 등의 단선문제 발생. 

 

 

상세한 점검 포인트는 “하드웨어 리밋 스위치 점검방법” 항을 참조하십시오. 
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(2) 하드웨어적 동작영역을 이탈하였을 경우 

 

 
 

그림 1.124 E02202 본체 리밋 SW 입력불일치 (안전체인 2 OFF) – 하드웨어 동작영역 외부 

 

 

안전체인 1에 문제가 있으므로 리밋스위치 배선을 점검하십시오. 

 

하드웨어 리밋스위치가 설치된 영역 밖으로 로봇이 이탈하였음에도 불구하고 안전체인 1 은 이상

을 감지하지 못하고 있습니다. 즉, 안전체인 1 이 계속적으로 닫혀진 상태입니다. 이것은 다음과 

같은 원인에 의해 발생할 수 있습니다. 

 하드웨어 리밋 스위치 고장 : 스위치의 파손이나 어떠한 이유에서 단락(short)됨. 

 배선 : 한 쌍의 배선에서 두 라인이 단락됨. 

 커넥터 : 커넥터가 손상되어 핀간 단락문제 발생. 

 

 

상세한 점검 포인트는 “하드웨어 리밋 스위치 점검방법” 항을 참조하십시오. 
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 E02206 본체 리밋 SW 단선 또는 미접속 1.1.28.
 

기존 에러코드: E0002 하드웨어 리밋스위치 작동중 

 

 

 개요 1.1.28.1.

 

로봇이 소프트 리밋 영역을 이탈하지 않았음에도 로봇 각 축의 동작영역 끝에 설치한 리밋스위치

가 작동한 것으로 입력되고 있습니다. 비정상적인 상황이므로 리밋스위치 배선을 확인해야 합니

다.  

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.28.2.

 

소프트 리밋을 넘지 않은 상황에서 하드웨어 리밋스위치 작동이 검지되는 

비정상적인 상황입니다. 

 

스위치나 배선계통에 문제가 있으므로 점검하십시오. 
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그림 1.125 E02206 본체 리밋 SW 단선 또는 미접속 발생 

 

 

소프트 리밋을 넘지 않은 상황에서 하드웨어 리밋스위치 작동이 검지되는 비정상적인 상황입니다.

스위치나 배선계통에 문제가 있으므로 점검하십시오. 

 

 하드웨어 리밋 스위치 고장 : 스위치의 파손이나 어떠한 이유에서 개방(open)됨. 

 배선 : 배선이 끊겼거나 손상을 입어 접촉불량 발생. 

 커넥터 : 커넥터가 빠졌거나 손상을 입어 접촉불량 등의 단선문제 발생. 

 

 

상세한 점검 포인트는 “하드웨어 리밋 스위치 점검방법” 항을 참조하십시오. 
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 E02207 본체 리밋 SW 입력불일치 (안전체인 1 OFF) 1.1.29.
 

기존 에러코드: E0002 하드웨어 리밋스위치 작동중 

 

 

 개요 1.1.29.1.

 

로봇이 소프트 리밋 영역을 이탈하지 않았음에도 로봇 각 축의 동작영역 끝에 설치한 리밋스위치

가 동작한 것으로 입력되고 있습니다. 그런데 안전체인 1 의 입력과 안전체인 2 의 입력상태가 다

르므로 점검이 필요합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.29.2.

 

소프트 리밋을 넘지 않은 상황에서 하드웨어 리밋스위치 작동이 검지되는 

비정상적인 상황입니다. 

 

스위치나 배선계통에 문제가 있으므로 점검하십시오. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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그림 1.126 E02207 본체 리밋 SW 입력불일치(안전체인 1 OFF) 발생 

 

 

소프트 리밋을 넘지 않은 상황에서 하드웨어 리밋스위치 작동이 검지되는 비정상적인 상황입니다. 

안전체인 1 이 개방(open)되어 문제가 발생한 것입니다. 이와 관련한 스위치나 배선계통을 점검하

십시오. 

 

 하드웨어 리밋 스위치 고장 : 스위치의 파손이나 어떠한 이유에서 개방(open)됨. 

 배선 : 배선이 끊겼거나 손상을 입어 접촉불량 발생. 

 커넥터 : 커넥터가 빠졌거나 손상을 입어 접촉불량 등의 단선문제 발생. 

 

상세한 점검 포인트는 “하드웨어 리밋 스위치 점검방법” 항을 참조하십시오. 
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 E02208 본체 리밋 SW 입력불일치 (안전체인 2 OFF) 1.1.30.
 

기존 에러코드: E0002 하드웨어 리밋스위치 작동중 

 

 

 개요 1.1.30.1.

 

로봇이 소프트 리밋 영역을 이탈하지 않았음에도 로봇 각 축의 동작영역 끝에 설치한 리밋스위치

가 동작한 것으로 입력되고 있습니다. 그런데 안전체인 1 의 입력과 안전체인 2 의 입력상태가 다

르므로 점검이 필요합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.30.2.

 

소프트 리밋을 넘지 않은 상황에서 하드웨어 리밋스위치 작동이 검지되는 

비정상적인 상황입니다. 

 

스위치나 배선계통에 문제가 있으므로 점검하십시오. 
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그림 1.127 E02208 본체 리밋 SW 입력불일치(안전체인 2 OFF) 발생 

 

 

소프트 리밋을 넘지 않은 상황에서 하드웨어 리밋스위치 작동이 검지되는 비정상적인 상황입니다. 

안전체인 2 가 개방(open)되어 문제가 발생한 것입니다. 이와 관련한 스위치나 배선계통을 점검하

십시오. 

 

 하드웨어 리밋 스위치 고장 : 스위치의 파손이나 어떠한 이유에서 개방(open)됨. 

 배선 : 배선이 끊겼거나 손상을 입어 접촉불량 발생. 

 커넥터 : 커넥터가 빠졌거나 손상을 입어 접촉불량 등의 단선문제 발생. 

 

 

상세한 점검 포인트는 “하드웨어 리밋 스위치 점검방법” 항을 참조하십시오. 
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 하드웨어 리밋 스위치 점검 방법 (E02201 ~ E02208 발생시) 1.1.31.
 

 

하드웨어 리밋이 비정상적으로 작동했을 경우 점검하기 위한 방법은 다음을 참조하십시오. 

 

 

(1) 스위치 상태 모니터링 

 

하드웨어 리밋 입력상태는 티칭펜던트의 전용 입력신호 창을 통해 확인할 수 있습니다. 

이 창은 “『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입출력 신호』 → 『1: 전용 입

력신호』”를 선택하면 볼 수 있습니다. 리밋(Over-Travel) 항목이 황색표시가 되어 있으

면 하드웨어 리밋 스위치가 작동(open), 즉 로봇이 하드웨어 동작영역을 이탈한 것입니

다. 

 

 주의 :  

수동모드에서는 티칭펜던트의 인에이블링 스위치를 ON 시켜야 모니터링이 됩니다. 자

동모드에서는 인에이블링 스위치 상태와 관계없이 모니터링 됩니다. 

 

 
 

그림 1.128 하드웨어 리밋스위치 입력상태 표시(티칭펜던트 화면) 
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(2) 하드웨어 리밋 스위치 배선구조 

 

 

리밋스위치와 관련된 구성품에서 원인을 찾기 위해서는 배선구조를 알아야 합니다. 리밋

스위치는 다음 그림과 같이 기구본체 내부의 리밋스위치로부터 시작하여 케이블을 통해 

제어기 내부의 시스템보드에 연결됩니다. 

 리밋스위치 및 기구본체 배선 

 와이어하니스 및 커넥터 (CER1 – CEC1) 

 제어기 내부 배선 및 커넥터 (CEC1 – CNLS) 

 시스템보드 (BD530) 

 

 
 

그림 1.129 하드웨어 리밋 스위치 배선구조 

 

 

 
 

그림 1.130 하드웨어 리밋스위치 배선 상세 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 

 

 

 

1-156 

 

(3) 하드웨어 리밋스위치 점검방법 

 

 

 시스템보드 커넥터(CNLS)에서 점검하는 방법 

 

 
 

 

시스템보드의 CNLS 커넥터를 통해서 보드의 고장인지를 판단하는 것입니다. 아래의 그림

과 같이 CNLS 커넥터에서 리밋스위치 입력과 관련된 핀을 점퍼쇼트 하십시오. 이 상태에

서 전용입력신호 모니터링 창을 통하여 리밋(Over-Travel) 항목을 확인하십시오. 

 

③ 백색으로 바뀌었다면, 시스템보드의 고장입니다. 보드를 교체하십시오. 

④ 황색으로 여전히 에러상태라면, 시스템보드 이후 본체 리밋스위치까지의 영역에

서 고장을 체크하십시오. 

 

 
 

  

 
경고(Warning) 

케이블의 연결 및 제거 시에는 반드시 제어기의 전원이 꺼진 상태에서 실행하

십시오. 전기적 위험은 인명사고 및 재산사고를 일으킬 수 있습니다. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 와이어 하니스(CER1 또는 CEC1)에서 점검하는 방법 

 

 
 

 

와이어하니스 커넥터 CER1 또는 CEC1 를 통해서 케이블 고장인지를 판단하는 것입니다. 

우선 제어기로부터 CEC1 와이어하니스를 제거한 후, 제어기에 부착되어 있는 CEC1 커넥

터에서 리밋스위치관련 핀을 점퍼쇼트하십시오. 이 상태에서 전용입력신호 모니터링 창

을 통하여 리밋(Over-Travel) 항목을 확인하십시오. 

 

③ 백색으로 바뀌었다면, 

제어기 내부의 CEC1 커넥터-시스템보드 간 케이블 또는 커넥터의 고장입니다. 이를 

점검하거나 교체하십시오. 

 

④ 황색으로 여전히 에러상태라면, 

CEC1커넥터 이후 본체 리밋스위치까지의 영역에서 고장을 체크하십시오. 

 

CEC1 와이어하니스를 다시 연결하고 본체로부터 CER1 와이어하니스를 제거한 후, 와이어

하니스의 CER1 커넥터에서 리밋스위치관련 핀을 점퍼쇼트하십시오. 이 상태에서 전용입력

신호 모니터링 창을 통하여 리밋(Over-Travel) 항목의 상태를 확인하십시오. 

 

③ 백색으로 바뀌었다면, 

CER1커넥터-CEC1커넥터 간 와이어하니스 케이블 또는 커넥터의 고장입니다. 이를 점

검하거나 교체하십시오. 

 

④ 황색으로 여전히 에러상태라면, 

본체 쪽 CER1 커넥터 이후 리밋스위치까지의 영역에서 고장을 체크하십시오. 

 

 
  

 
경고(Warning) 

케이블의 연결 및 제거 시에는 반드시 제어기의 전원이 꺼진 상태에서 실행하

십시오. 전기적 위험은 인명사고 및 재산사고를 일으킬 수 있습니다. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 리밋스위치 및 본체 내부 배선을 점검하는 방법 

 

 
 

 

본체로부터 CER1 와이어하니스를 제거한 후, 본체의 CER1 커넥터에서 리밋스위치관련 라

인에 이상이 있는지 멀티미터를 사용하여 쇼트 테스트하십시오. 

 

③ 저항이 오픈상태로 측정되었다면, 

리밋스위치 또는 리밋스위치-CER1 간 커넥터 또는 커넥터의 고장입니다. 

이를 점검하거나 교체하십시오. 

 

④ 저항이 쇼트상태로 측정되었다면, 

다른 부분의 고장을 체크하여야 합니다. 당사에 문의하십시오. 

 

 
 

 

  

 
경고(Warning) 

케이블의 연결 및 제거 시에는 반드시 제어기의 전원이 꺼진 상태에서 실행하

십시오. 전기적 위험은 인명사고 및 재산사고를 일으킬 수 있습니다. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02340 승강축 벨트센서 동작 중 (E02340 ~ E02348) 1.1.32.
 

기존 에러코드: E0044 승강축 벨트 끊어짐 감지 센서 동작 중 

 

 

 개요 1.1.32.1.

 

로봇의 구동 축 중 벨트로 동력이 전달되는 축에 설치된 센서가 벨트의 유무를 판단하고 있습니

다. 벨트의 파단으로 인하여 센서의 검지 범위 이내에 벨트가 없을 경우 에러가 발생하게 됩니다. 

또한, 센서와 제어기에 장착된 보드 사이에 연결에 이상이 생겨도 에러가 발생합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.32.2.

 

(1) 에러 발생 상태를 확인하여 주십시오. 

 모니터링 창에서 전용 입력신호를 확인하여 주십시오. 

 BD58B 보드의 릴레이 동작 상태를 확인하여 주십시오. 

 

<모니터링 창에서는 에러 상태이고, 릴레이는 정상(ON)인 경우> 

(2) 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

 CNSGC 케이블을 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 BD530/BD531 보드를 교체한 후 점검하여 주십시오. 

 

<모니터링 창에서도 에러이고, 릴레이가 비정상(OFF)인 경우> 

(3) 로봇을 점검하여 주십시오. 

 로봇 구동부의 벨트의 상태를 확인하여 주십시오. 

 벨트 파단 검지 센서의 동작을 확인하여 주십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 에러 발생 상태를 확인하여 주십시오. 

 

 TP510 의 모니터링 창에서 전용 입력신호를 확인 

우선 티칭펜던트의 전용 입력신호 창에서 승강축벨트/리밋(Arm) 항목이 계속 입력되

고 있는지를 확인합니다. 이 창은 『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입

출력 신호』 → 『1: 전용 입력신호』를 선택하면 볼 수 있습니다. 승강축벨트/리밋

(Arm) 항목이 황색표시가 되어 있으면 에러상태를 나타냅니다. 

 

 
 

그림 1.131 전용 입력신호에서 승강축 벨트 확인 

 

 

 BD58B 보드의 릴레이 동작 상태 확인 

로봇 구동부에 설치된 근접 센서는 벨트 표면에 빛의 반사 여부로 파단을 검지하여 

ON/OFF 신호를 제어기로 송신합니다. 제어기에 입력된 신호는 BD58B 보드에서 낙하

방지 브레이크 연동과 동시에 시스템 보드인 BD530 로 전달됩니다. BD58B 보드의 릴

레이 동작 상태로 센서의 동작 여부를 확인하십시오. 

 

 
 

그림 1.132 BD58B 보드의 릴레이 상태 확인 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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BD58B 보드의 릴레이 동작 상태는 아래의 그림과 같이 확인할 수 있습니다. 정상 상태의 

릴레이는 코일이 동작하여 중앙에 공백이 확인됩니다. 

 

 
 

그림 1.133 BD58B 보드의 릴레이의 정상과 에러 상태 비교 

 

BD58B 보드의 릴레이 동작 상태로 로봇 내 어느 축의 검지 센서가 동작하는지를 확인할 

수 있습니다. 

 

① 정상일 경우 ② Z1 센서 Off 시(Z1 축 파단) 

  

③ Z2 센서 Off 시 (Z2축 파단) ④ Z1/Z2 동시 센서 Off시 (Z1/Z2 축 파단)  

  

 

그림 1.134 BD58B 보드의 릴레이에서 에러 발생 위치 확인 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) 에러 검지 관련 부품을 점검하여 주십시오. 

모니터링 창의 전용 입력신호와 BD58B 보드의 릴레이 상태가 다르게 확인된 경우에는 

BD58B 와 BD530/BD531 를 연결하는 CNLS 케이블 또는 BD530/BD531 의 불량입니다. 매뉴얼

의 제어기 구성을 참고하여 각 부품별로 점검하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.135 BD530/BD531 의 교체 

 

 

 CNLS 케이블 교체 점검 

CNLS 케이블을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 케이블의 접속 불량입니

다. CNLS 케이블을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 BD530/BD531 교체 점검 

BD530/BD531 을 정상품과 교체하여 에러가 발생하지 않으면 해당 보드의 불량입니다. 

BD530/BD531 을 정상품으로 교체하여 사용하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.136 BD530/BD531 의 교체 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(3) 로봇을 점검하여 주십시오. 

모니터링 창의 전용 입력신호와 BD58B 보드의 릴레이 상태가 일치하는 경우에는 BD58B 에

서 실제로 센서의 에러 동작을 인식하였습니다. 로봇의 벨트와 검지 센서를 확인해야 합

니다. 로봇 점검 시 센서의 오동작에 의해 승강축의 낙하를 방지하기 위해서는 반드시 

BB58B 보드의 CNZB1 과 CNBZ2 커넥터를 분리하여 주십시오. 

 

 

 
 

 

 로봇 구동부의 벨트 상태를 확인 

BD58B 의 릴레이의 상태로 확인된 축의 벨트를 로봇에서 확인하여 주십시오. 벨트의 

적용 여부와 위치는 로봇의 기종에 따라 변경될 수 있습니다. 로봇 납입 사양서 및 

로봇 보수 매뉴얼을 참고하여 벨트의 상태를 점검하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.137 승강축 벨트와 파단 센서의 검지 

 

 

 벨트 파단 검지 센서의 동작을 확인 

검지 센서는 광학타입으로서 일정거리 범위 내에 물체가 인식되는 경우에만 정상으

로 검출하고, 그 범위를 벗어나는 경우에는 에러로 처리된다. 검지센서의 전면에서 

물체의 거리를 변경하여 TP510 의 전용 입력신호의 상태를 확인하여 주십시오. 센서

의 동작과 모니터링의 결과가 일치하지 않는 경우에는 로봇 내부의 센서와 제어기 

내 BD58B 보드의 TBBO 터미널 블록 사이의 신호선 연결을 확인하여 주십시오. 센서

의 LED 가 녹색으로 표시되는 경우에는 정상상태이고, 적색으로 바뀌는 경우가 에러 

상태입니다. 

  

 
경고(Warning) 

로봇의 벨트 및 파단센서 점검 시에는 승강축의 낙하를 방지하기 위해서 반드시 

BD58B의 CNZB1과 CNBZ2 커넥터를 분리하여 주십시오. 

 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02450 (○축) 엔코더가 요청에 답장이 없음 1.1.33.
 

기존 에러코드: E0223 (○축) 엔코더 단선 혹은 통신실패  

 

 

 개요 1.1.33.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 엔코더로부터 수신된 데이터가 정해진 통신규정에 어긋나는 경우 발생

하는 에러입니다. 

 

엔코더 데이터를 송수신하는 부품들의 고장이거나 배선 또는 엔코더 쉴드 라인의 처리 문제로 상

기의 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.33.2.

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오  

 

(2) 엔코더 배선을 점검하십시오 

 

(3) 서보보드를 교체 시험하십시오 

 

(4) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오 

 

(5) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

엔코더에 공급하는 전원전압은 엔코더측 커넥터 공급 전압이 5V±5% (4.75V ~ 5.25V)범위 

내에 있어야 합니다. 엔코더측 커넥터 전압이 4.75V 이하로 떨어질 경우, 엔코더가 정상 

동작하지 않아, 상기 에러 발생 가능성이 있습니다. 

 

엔코더측 커넥터 pin(3-4)의 전압을 측정해 주십시오. 

 

 
 

측정된 전압이 기준전압보다 낮을 경우 엔코더 전원공급장치의 +5V ADJ(E) 전압조정 단자

를 돌려 엔코더측 커넥터 전압이 기준전압 이내가 되도록 조정하십시오. 

 

 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 

 

 

 

1-166 

 

(2) 엔코더 배선을 점검하십시오. 

 

엔코더의 배선점검 순서는 다음과 같습니다. 

 

1 차: 엔코더 배선에 관련된 커넥터들의 접촉 불량여부를 점검하십시오. 

 

2 차:  

엔코더 배선의 단락 유무를 점검하십시오. 멀티미터(테스터기)와 같은 장비를 이용하여 

각 상의 배선을 1:1로 체크하십시오. 

 

3 차: 엔코더 배선을 교체시험 하십시오. 

 

엔코더 배선이 단선되지 않고 쉴드선의 접촉불량, 엔코더 신호선과 타 전력선 또는 로봇 

본체 금속부위와의 접촉 등의 현상이 있을 경우에는 단락유무 검사로는 검사할 수 없으

므로 배선교체 시험을 하여주십시오. 

 

 제어기 내부 배선을 점검하십시오. 

CNEC1,2(BD542)커넥터와 CEC1간의 배선을 점검하십시오. 

 
 

그림 1.138 엔코더 배선 점검 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 제어기와 로봇간의 배선을 점검하십시오. 

CNEC1 와 CER1 간의 배선을 점검하십시오. 

 

 
 

그림 1.139 로봇과 제어기간 기본 설치 구성도 

 

 

 
 

그림 1.140 로봇 본체와 제어기의 접속 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 본체내부의 배선을 점검하십시오. 

CER1과 CNE1~6(엔코더측 커넥터)간의 배선을 점검하십시오. 

배선점검은 로봇 보수설명서의 배선 접속도를 참고하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.141 로봇 기내 배선 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(3) 서보보드를 교체 시험하십시오.  

서보 보드를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보보드의 불량입니다. 서보 보드를 정

상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 
 

 

그림 1.142 서보보드 교체 

 

 

  

BD542 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(4) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

서보 모터를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보모터의 불량입니다. 서보 모터를 정

상품으로 교체하여 주십시오. 아래 그림은 HS165 로봇의 각 축 모터의 위치를 나타내고 

있으며, 다른 로봇은 해당 기구 보수설명서를 참고하여 교체하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.143 HS165 로봇의 각 축 모터 위치 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(5) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오. 

 

문제부분의 조치가 완료된후 『엔코더 통신실패 횟수 표시 기능 메뉴얼』을 참고하여 통

신상태를 점검 하십시오. 

 

 
 

 

통신 실패 횟수 엔코더 상태 내용 

0~2 정상 정상상태. 

3~5 점검 배선, 엔코더 또는 보드 점검 필요. 

6~8 경고 심각한 상태, 로봇이 정지할 수 있음. 

 

  

엔코더 통신상태가 

화면에 표시됨. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02451 (○축) 엔코더 Data 수신개수 이상 1.1.34.
 

기존 에러코드: E0223 (○축) 엔코더 단선 혹은 통신실패  

 

 

 개요 1.1.34.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데 통신실패가 발생하였고, 엔코더로부터 수신된 데이터의 개수가 규정치에 

어긋나는 경우 발생하는 에러입니다. 

 

엔코더로부터 수신된 데이터의 개수가 맞지 않을 경우는 주로 배선 또는 엔코더 쉴드 라인의 처

리 문제로 엔코더 신호선에 노이즈가 유입되는 경우 발생할 수 있습니다. 

 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.34.2.

 

(1) 엔코더 배선을 점검하십시오 

 

(2) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오 

 

(3) 서보보드를 교체 시험하십시오 

 

(4) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 엔코더 배선을 점검하십시오. 

 

엔코더의 배선점검 순서는 다음과 같습니다. 

 

1 차: 엔코더 배선에 관련된 커넥터들의 접촉 불량여부를 점검하십시오. 

 

2 차: 엔코더 배선의 단락 유무를 점검하십시오. 멀티미터(테스터기)와 같은 장비를 이용

하여 각 상의 배선을 1:1로 체크하십시오. 

 

3 차: 엔코더 배선을 교체시험 하십시오. 

 

엔코더 배선이 단선되지 않고 쉴드선의 접촉불량, 엔코더 신호선과 타 전력선 또는 로봇 

본체 금속부위와의 접촉 등의 현상이 있을 경우에는 단락유무 검사로는 검사할 수 없으

므로 배선교체 시험을 하여주십시오. 

 

 제어기 내부 배선을 점검하십시오. 

CNEC1,2(BD542)커넥터와 CEC1간의 배선을 점검하십시오. 

 

 

 
 

그림 1.144 엔코더 배선 점검 

 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 제어기와 로봇간의 배선을 점검하십시오. 

CNEC1 와 CER1 간의 배선을 점검하십시오. 

 

 
 

그림 1.145 로봇과 제어기간 기본 설치 구성도 

 

 
 

그림 1.146 로봇 본체와 제어기의 접속 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 

 

 

 

1-175 

 

 본체내부의 배선을 점검하십시오. 

CER1과 CNE1~6(엔코더측 커넥터)간의 배선을 점검하십시오. 

배선점검은 로봇 보수설명서의 배선 접속도를 참고하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.147 로봇 기내 배선 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

서보 모터를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보모터의 불량입니다. 서보 모터를 정

상품으로 교체하여 주십시오. 아래 그림은 HS165 로봇의 각 축 모터의 위치를 나타내고 

있으며, 다른 로봇은 해당 기구 보수설명서를 참고하여 교체하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.148 HS165 로봇의 각 축 모터 위치 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(3) 서보보드를 교체 시험하십시오.  

서보 보드를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보보드의 불량입니다. 서보 보드를 정

상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.149 서보보드 교체 

 

 

  

BD542 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 

 

 

 

1-178 

 

(4) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오. 

 

문제부분의 조치가 완료된후 『엔코더 통신실패 횟수 표시 기능 메뉴얼』을 참고하여 통

신상태를 점검 하십시오. 

 

 
 

 

통신 실패 횟수 엔코더 상태 내용 

0~2 정상 정상상태. 

3~5 점검 배선, 엔코더 또는 보드 점검 필요. 

6~8 경고 심각한 상태, 로봇이 정지할 수 있음. 

 

  

엔코더 통신상태가 

화면에 표시됨. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02452 (○축) 엔코더 Data 종료신호 미수신 1.1.35.
 

기존 에러코드: E0223 (○축) 엔코더 단선 혹은 통신실패  

 

 

 개요 1.1.35.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데 통신실패가 발생하였고, 엔코더로부터 수신된 데이터의 종료신호가 수신

되지 않았을 경우 발생하는 에러입니다. 

 

엔코더로부터 수신된 데이터의 종료신호가 수신되지 않았을 경우는 주로 배선 또는 엔코더 쉴드 

라인의 처리 문제로 엔코더 신호선에 노이즈가 유입되는 경우 발생할 수 있습니다. 

 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.35.2.

 

(1) 엔코더 배선을 점검하십시오 

 

(2) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오 

 

(3) 서보보드를 교체 시험하십시오 

 

(4) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02450 (○축) 엔코더가 요청에 답장이 없음”을 참조하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02453 (○축) 엔코더 Data CRC 에러 1.1.36.
 

기존 에러코드: E0223 (○축) 엔코더 단선 혹은 통신실패  

 

 

 개요 1.1.36.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데 통신실패가 발생하였고, 엔코더로부터 수신된 데이터의 CRC 값과 서보보

드에서 계산한 CRC 값이 일치하지 않을 경우 발생되는 에러입니다. 

 

엔코더로부터 수신된 데이터의 CRC 에러가 발생할 경우는 주로 배선 또는 엔코더 쉴드 라인의 처

리 문제로 엔코더 신호선에 노이즈가 유입되는 경우 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.36.2.

 

(1) 엔코더 배선을 점검하십시오 

 

(2) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오 

 

(3) 서보보드를 교체 시험하십시오 

 

(4) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02450 (○축) 엔코더가 요청에 답장이 없음”을 참조하십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02454 (○축) 엔코더 단선 혹은 접촉불량-모터 Off 1.1.37.
 

기존 에러코드: E0223 (○축) 엔코더 단선 혹은 통신실패  

 

 

 개요 1.1.37.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 모터 Off상태에서 서보보드로부터 엔코더 데이터요청에 엔코더가 답장이 

없을 경우 발생하는 에러입니다. 

 

서보보드로부터 엔코더 데이터요청에 엔코더가 답장이 없을 경우는 엔코더 배선의 단선 또는 엔

코더 전원의 문제로 상기의 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.37.2.

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오  

 

(2) 엔코더 배선을 점검하십시오 

 

(3) 서보보드를 교체 시험하십시오 

 

(4) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오 

 

(5) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02450 (○축) 엔코더가 요청에 답장이 없음”을 참조하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02455 (○축) 엔코더 Data jump 에러 1.1.38.
 

기존 에러코드: E0223 (○축) 엔코더 단선 혹은 통신실패  

 

 

 개요 1.1.38.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데 통신실패가 발생하였고, 엔코더로부터 수신된 데이터의 위치 값이 점프

가 발생할 경우 발생되는 에러입니다. 

 

엔코더로부터 수신된 데이터의 위치 값이 점프가 발생할 경우는 주로 배선 또는 엔코더 쉴드 라

인의 처리 문제로 엔코더 신호선에 노이즈가 유입되는 경우 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.38.2.

 

(1) 엔코더 배선을 점검하십시오 

 

(2) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오 

 

(3) 서보보드를 교체 시험하십시오 

 

(4) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02450 (○축) 엔코더가 요청에 답장이 없음”을 참조하십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02459 (○축) 엔코더 단선 혹은 접촉불량-모터 On 1.1.39.
 

기존 에러코드: E0223 (○축) 엔코더 단선 혹은 통신실패  

 

 

 개요 1.1.39.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 모터 On 상태에서 서보보드로부터 엔코더 데이터요청에 엔코더가 답장이 

없을 경우 발생하는 에러입니다. 

 

서보보드로부터 엔코더 데이터요청에 엔코더가 답장이 없을 경우는 엔코더 배선의 단선 또는 엔

코더 전원의 문제로 상기의 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.39.2.

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오  

 

(2) 엔코더 배선을 점검하십시오 

 

(3) 서보보드를 교체 시험하십시오 

 

(4) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오 

 

(5) 조치 완료후 배선의 통신상태를 점검하십시오 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02450 (○축) 엔코더가 요청에 답장이 없음”을 참조하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02460 (○축) 엔코더 상태에러(CE)가 수신됨 1.1.40.
 

기존 에러코드: E0224 (○축) 엔코더 상태 이상발생  

 

 

 개요 1.1.40.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 엔코더로부터 수신된 데이터는 정상이나 엔코더 데이터중 엔코더 스스

로 내부상태를 감시한 결과가 에러상태(CE)인 경우 에러가 발생합니다. 

 

CE(Counter Error) : 엔코더 주전원 On시, 1회전 Data 가 오동작 또는 고장등에 의해 위치 어긋남

이 발생하는 경우 발생. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.40.2.

 

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

 

(2) 에러해제 후, 주전원 OFF/ON 하십시오. 

 

(3) 계속 에러발생시 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

엔코더에 공급하는 전원전압은 엔코더측 커넥터 공급 전압이 5V±5%(4.75V ~ 5.25V)범위 

내에 있어야 합니다. 엔코더측 커넥터 전압이 4.75V 이하로 떨어질 경우, 엔코더가 정상 

동작하지 않아, 상기 에러 발생 가능성이 있습니다. 

 

엔코더측 커넥터 pin(3-4)의 전압을 측정해 주십시오. 

 

 
 

 

측정된 전압이 기준전압보다 낮을 경우 엔코더 전원공급장치의 +5V ADJ(E) 전압조정 단자

를 돌려 엔코더측 커넥터 전압이 기준전압 이내가 되도록 조정하십시오. 

 

 
 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) 에러해제 후, 주전원 OFF/ON하십시오 . 

 

에러해제 후, 주전원 OFF/ON 시 계속 에러가 발생하면 모터(엔코더)교체 시험하십시오. 

에러해제는 아래의 메뉴에서 실행합니다. 

 

 시스템 

 5. 초기화 

 4. 시리얼 엔코더 리셋 

 

 
 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(3) 계속 에러발생시 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

 

교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보모터의 불량입니다. 서보 모터를 정상품으로 교

체하여 주십시오. 아래 그림은 HS165 로봇의 각 축 모터의 위치를 나타내고 있으며, 다

른 로봇은 해당 기구 보수설명서를 참고하여 교체하시기 바랍니다. 

 

 

 
 

그림 1.150 HS165 로봇의 각 축 모터 위치 

 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02461 (○축) 엔코더 상태에러(OS)가 수신됨 1.1.41.
 

기존 에러코드: E0224 (○축) 엔코더 상태 이상발생  

 

 

 개요 1.1.41.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 엔코더로부터 수신된 데이터는 정상이나 엔코더 데이터중 엔코더 스스

로 내부상태를 감시한 결과가 에러상태(OS)인 경우 에러가 발생합니다. 

 

OS(Over Speed) : 엔코더 주전원 OFF 후, 외부 배터리전원으로 구동시  엔코더가 정전모드 규정치

(6000rpm)를 넘어 회전하면 주전원 ON후 에러를 발생. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.41.2.

 

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

 

(2) 에러해제 후, 주전원 OFF/ON 하십시오. 

 

(3) 계속 에러발생시 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02460 (○축) 엔코더 상태에러(CE)가 수신됨”을 참조하십시오. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02462 (○축) 엔코더 상태에러(FS)가 수신됨 1.1.42.
 

기존 에러코드: E0224 (○축) 엔코더 상태 이상발생  

 

 

 개요 1.1.42.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 엔코더로부터 수신된 데이터는 정상이나 엔코더 데이터중 엔코더 스스

로 내부상태를 감시한 결과가 에러상태(FS)인 경우 에러가 발생합니다. 

 

FS(Full Scale) : 엔코더 축이 100rpm 이상 회전중 엔코더 주전원이 ON 된경우 발생함. 이 프래그 

발생시는 위치 분해능이 5bit이고 분해능이 17bit가되면 자동 해제됨. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.42.2.

 

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

 

(2) 에러해제 후, 주전원 OFF/ON 하십시오. 

 

(3) 계속 에러발생시 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02460 (○축) 엔코더 상태에러(CE)가 수신됨”을 참조하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02463 (○축) 엔코더 상태에러(ME)가 수신됨 1.1.43.
 

기존 에러코드: E0224 (○축) 엔코더 상태 이상발생  

 

 

 개요 1.1.43.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 엔코더로부터 수신된 데이터는 정상이나 엔코더 데이터중 엔코더 스스

로 내부상태를 감시한 결과가 에러상태(ME)인 경우 에러가 발생합니다. 

 

ME(Multi-turn Error) : 엔코더 주전원 ON시, 다회전 신호의 점프가 있을 때 에러발생. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.43.2.

 

 

(1) 엔코더 공급전압을 확인하십시오. 

 

(2) 에러해제 후, 주전원 OFF/ON 하십시오. 

 

(3) 계속 에러발생시 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02460 (○축) 엔코더 상태에러(CE)가 수신됨”을 참조하십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02464 (○축) 엔코더 상태에러(BE)가 수신됨 1.1.44.
 

기존 에러코드: E0224 (○축) 엔코더 상태 이상발생  

 

 

 개요 1.1.44.1.

 

서보보드에서는 모터의 서보제어를 수행하기 위해 엔코더와 시리얼통신을 하여 주기적으로 엔코

더 데이터를 수신하는데, 엔코더로부터 수신된 데이터는 정상이나 엔코더 데이터중 엔코더 스스

로 내부상태를 감시한 결과가 에러상태(BE)인 경우 에러가 발생합니다. 

 

BE(Battery Error) : 엔코더 주전원 Off시 외부배터리전압이 3.1V이하로 되었던 경우에 발생. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.44.2.

 

 

(1) 엔코더 백업용 배터리 전압 확인하십시오. 

 

(2) 엔코더 배터리 결선상태를 점검하십시오. 

 

(3) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

 

 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 엔코더 배터리 전압을 확인하십시오.  

엔코더용 배터리는 3.6V 입니다. 이 전압이 3.0V~3.2V 로 저하되면 “W0104 ○축 엔코더

Battery 전압저하입니다” 로 표시 됩니다. 이 경고가 발생할 때 엔코더용 배터리를 교

환해야 합니다. 엔코더 배터리 교환은 반드시 제어기 전원이 ON 되어 있는 상태에서 배터

리를 교체해야 합니다. 이 상태에서 정상적인 엔코더 배터리로 교체하면 문제 없이 로봇

을 계속 사용할 수 있습니다. 

 

엔코더 배터리 교체시기를 지나서 엔코더용 배터리 전압이 2.5V~3.0V 가 되면 제어기 

전원 ON 시“E2470 ○축 엔코더 이상 : 엔코더 리셋 필요” 에러가 발생합니다. 이 에러

가 발생하면 이미 엔코더의 위치데이터를 잃어버린 상태입니다. 엔코더 배터리를 교체하

고 엔코더를 리셋 시킨 후에 축좌표계 수동 조작으로 로봇을 기준자세로 이동하여 해당 

축의 엔코더 보정을 재실시 해야 합니다. 

 

 

 
 

그림 1.151 엔코더 배터리 교환 위치 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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엔코더 리셋은 아래의 메뉴에서 실행합니다. 

 

 시스템 

 5. 초기화 

 4. 시리얼 엔코더 리셋 

 

 
  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) 엔코더 배터리 결선 상태를 점검하십시오.  

엔코더 배터리 위치부터 모터까지 연결되는 배터리 결선 상태를 확인하십시오. 

 

 

 

(3) 모터(엔코더)를 교체 시험하십시오.  

에러리셋후 주전원 OFF/ON 시 계속 에러가 발생하면 모터(엔코더)교체 시험하십시오. 교

체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보모터의 불량입니다. 서보 모터를 정상품으로 교체

하여 주십시오. 아래 그림은 HS165 로봇의 각 축 모터의 위치를 나타내고 있으며, 다른 

로봇은 해당 기구 보수설명서를 참고하여 교체하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.152 HS165 로봇의 각 축 모터 위치 

 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02470 (○축) 엔코더이상: 엔코더 리셋 필요 1.1.45.
 

기존 에러코드: E0108 (○축) 엔코더이상: 엔코더 리셋 필요  

 

 

 개요 1.1.45.1.

 

엔코더가 모터의 위치데이터를 보존하기 위해서는 상시 엔코더에 전원이 공급되어야 합니다. 엔

코더의 전원은 제어기 전원을 ON 시켜 두거나 엔코더용 백업 배터리에 의해서 전원이 공급됩니다. 

만일 엔코더용 백업 배터리가 방전되어 있는 상태에서 제어기 전원을 OFF 시키면 엔코더가 위치

데이터를 잃어버리기 때문에 에러가 발생합니다. 마찬가지로 모터를 교체할 때에도 신규 모터의 

엔코더는 이미 전원이 공급되지 않는 상태였기 때문에 동일한 에러가 발생합니다. 

엔코더를 리셋시키면 해당 축의 기준위치 데이터가 변경되므로 반드시 축좌표계 수동 조작으로 

로봇을 기준자세로 이동하여 해당 축의 엔코더 보정을 재실시해야 합니다.  

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.45.2.

 

(1) 엔코더 배터리 전압을 확인하십시오. 

 

(2) 엔코더 배터리 결선 상태를 점검하십시오. 

 

(3) 모터를 교체 시험하십시오. 

 

(4) 엔코더 리셋 이후에는 로봇 기준위치에서 엔코더 보정을 재실시해야 합니다. 

 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 엔코더 배터리 전압을 확인하십시오.  

엔코더용 배터리는 3.6V 입니다. 이 전압이 3.0V~3.2V 로 저하되면 “W0104 ○축 엔코더

Battery 전압저하입니다” 로 표시 됩니다. 이 경고가 발생할 때 엔코더용 배터리를 교

환해야 합니다. 엔코더 배터리 교환은 반드시 제어기 전원이 ON 되어 있는 상태에서 배터

리를 교체해야 합니다. 이 상태에서 정상적인 엔코더 배터리로 교체하면 문제 없이 로봇

을 계속 사용할 수 있습니다. 

 

엔코더 배터리 교체시기를 지나서 엔코더용 배터리 전압이 2.5V~3.0V 가 되면 “E0108 

○축 엔코더 이상 : 엔코더 리셋 필요” 에러가 발생합니다. 이 에러가 발생하면 이미 

엔코더의 위치데이터를 잃어버린 상태입니다. 엔코더 배터리를 교체하고 엔코더를 리셋 

시킨 후에 축좌표계 수동 조작으로 로봇을 기준자세로 이동하여 해당 축의 엔코더 보정

을 재실시 해야 합니다. 

 

 

 
 

그림 1.153 엔코더 배터리 교환 위치 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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엔코더 리셋은 아래의 메뉴에서 실행합니다. 

 

 시스템 

 5. 초기화 

 4. 시리얼 엔코더 리셋 

 

 
 

(2) 엔코더 배터리 결선 상태를 점검하십시오.  

엔코더 배터리 위치부터 모터까지 연결되는 배터리 결선 상태를 확인하십시오. 

 

(3) 모터를 교체 시험하십시오. 

상기 조치로도 문제가 해결되지 않는다면 엔코더 자체 고장일 가능성이 높습니다. 모터

를 교체 시험하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02520 (○축) IPM 폴트 1.1.46.
 

기존 에러코드: E0112 (○축) IPM 폴트 

 

 

 개요 1.1.46.1.

 

모터를 구동하는 서보 구동장치 내의 스위칭 소자인 IPM(Intelligent Power Module)에서 폴트 출

력이 발생하였습니다. IPM 폴트는 방열판의 온도 상승, IPM의 제어전압 저하 및 과전류 출력에 의

해 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.46.2.

 

< 모터 On 하는 순간 또는 비주기적으로 에러가 발생하는 경우> 

(1) 모터 구동용 부품을 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치에 접속하는 출력 케이블을 점검하여 주십시오. 

 서보 구동장치 내 스위칭 소자의 단자를 점검하여 주십시오. 

 CNBS1,2,3 케이블을 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 서보보드를 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 서보 모터를 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 

<로봇 기동 이후 5분 이상 경과한 상태에서 발생하는 경우> 

(2) 제어기의 냉각 팬을 점검하여 주십시오. 

 각 팬의 동작 상태를 점검하여 주십시오. 

 팬의 전원 전압을 점검하여 주십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 모터 구동용 부품을 점검하여 주십시오. 

모터를 구동하는 서보 구동장치는 CNBS 케이블을 통하여 서보 보드에서 지령을 입력받고, 

내부의 증폭회로 전류 출력은 각 축별 커넥터로 연결된 배선에 의해 모터에 전달됩니다. 

 

 서보 구동장치에 접속하는 출력 케이블 점검 

서보 구동장치에서 모터로 연결되는 배선의 상태를 점검합니다. 점검 시에는 제어기

의 전원을 OFF 한 상태에서 커넥터를 서보 구동장치에서 분리한 후 케이블 측의 각 

상과 접지간 저항 값을 측청하여 단락여부를 확인하여 주십시오. 

 

 
(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.154 서보 구동장치 출력 케이블 점검 

 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 서보 구동장치의 스위칭 소자 점검 

서보 구동장치의 스위칭 소자는 다이오드 모듈에서 공급된 직류 전압을 스위칭하여 

각 상별로 교류 전류를 출력합니다. 만약 스위칭 소자의 내부 단자에서 단락이 발생

하면 과전류가 흘러서 IPM 폴트 에러가 발생합니다. 커넥터를 분리한 상태에서 서보 

구동장치의 스위칭 소자의 출력단자와 P 또는 N 간 단락여부를 확인하여 주십시오. 

만약 단락이 확인되면 서보 구동장치의 교체가 필요하고, 서보 구동장치에서 모터로 

연결하는 케이블의 점검도 필요합니다. 

 

 중형 로봇용 서보 구동장치 : SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치 : SA3A3D 

 
(a) Hi5-N00 제어기 (SA3X3Y) 

 

 
(b) Hi5-N30 제어기 (SA3A3D) 

 

그림 1.155 스위칭 소자 단락 점검 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 

 

 

 

1-201 

 

(2) CNBS 케이블을 교체한 후 에러를 확인 

모터를 구동하는 서보 구동장치는 CNBS 케이블을 통하여 서보 보드(BD542)에서 지령

을 입력받고, 내부의 증폭회로 전류 출력은 각 축별 커넥터로 연결된 배선에 의해 

모터에 전달됩니다. 케이블을 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 케이블의 불량입니

다. CNBS 케이블을 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 
(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.156 모터 구동 관련 부품 배치 

BD542 

BD542 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(3) 서보 보드의 교체 점검 

서보보드를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보보드의 불량입니다. 서보보드를 

정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

(4) 서보 구동장치의 교체 점검 

서보 구동장치를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보 구동장치의 불량입니다. 

서보 구동장치를 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 중형 로봇용 서보 구동장치 : SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치 : SA3A3D 

 

 

(5) 서보 모터의 교체 점검 

서보 모터를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보 모터의 불량입니다. 서보 모터

를 정상품으로 교체하여 주십시오. 아래 그림은 HS165 로봇의 각 축 모터의 위치를 

나타내고 있으며, 다른 로봇은 해당 기구 보수설명서를 참고하여 교체하시기 바랍니

다. 

 

 
 

그림 1.157 HS165 로봇의 각 축 모터 위치 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(6) 제어기의 냉각 팬을 점검하여 주십시오. 

로봇 기동 이후 5 분 이상 경과한 후에 IPM 폴트 에러가 발생하는 경우에는 제어기 냉각 

시스템의 이상이 발생하여 IPM 의 동작 허용온도 사양을 초과하는 경우입니다. 제어기의 

후면에는 서보 구동장치의 방열판과 회생방전 저항의 냉각을 위해 팬을 사용하고 있습니

다.  

 

표 1-6 Hi5 제어기 팬 설치위치 

Hi5-N** Hi5-C1* Hi5-C0* 

  

 

 

 

(7) 각 팬의 동작 상태 점검 

팬이 회전하지 않거나 속도가 비정상적으로 낮은 경우에는 해당 팬을 교체하여 주시기 

바랍니다. 팬의 수명은 동작 환경 및 시간에 따라 변동됩니다. 

 

 

(8) 팬 전원 전압의 점검 

모든 팬이 동작하지 않는 경우에는 팬의 입력 전압을 확인하여 주십시오. 팬의 입력 전

압은 AC 220V 로 설정되어 있으며, 허용 범위는 정격의 10% 이내입니다. 전압이 10% 이상 

낮을 경우에는 팬의 낮은 회전 속도로 인하여 냉각 효과가 저하됩니다. 전압이 낮은 경

우에는 후면 냉각 팬 전원용 커넥터와 제어기의 입력 전압을 확인하여 주십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02521 (○축) IPM 폴트 - Gate 구동전원 저전압 1.1.47.
 

기존 에러코드: E0112 (○축) IPM 폴트 

 

 

 개요 1.1.47.1.

 

모터를 구동하는 서보 구동장치 내의 스위칭 소자인 IPM(Intelligent Power Module)에서 폴트 출

력이 발생하였습니다. IPM 폴트는 방열판의 온도 상승, IPM의 제어전압 저하 및 과전류 출력에 의

해 발생할 수 있는데, 본 에러는 서보 Off상태에서 IPM 폴트가 검지된 경우입니다. 서보 Off상태

에서는 IPM에서 제어전압 저하만 검사하므로 앰프의 Gate 구동전원을 확인 점검하십시오. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.47.2.

 

< 서보 Off상태에서 IPM 폴트 에러가 발생하는 경우> 

(1) 모터 구동용 부품을 점검하여 주십시오. 

 해당축의 CNBS 케이블을 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 서보보드를 교체한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 모터 구동용 부품을 점검하여 주십시오. 

모터를 구동하는 서보 구동장치는 CNBS 케이블을 통하여 서보보드에서 지령을 입력받고, 

내부의 증폭회로 전류 출력은 각 축별 커넥터로 연결된 배선에 의해 모터에 전달됩니다. 

 

(2) 서보 구동장치에 접속하는 출력 케이블 점검 

서보 구동장치에서 모터로 연결되는 배선의 상태를 점검합니다. 점검 시에는 제어기의 

전원을 OFF 한 상태에서 커넥터를 서보 구동장치에서 분리한 후 케이블 측의 각 상과 접

지간 저항 값을 측청하여 단락여부를 확인하여 주십시오. 

 
 

(a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.158 서보 구동장치 출력 케이블 점검 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(3) 서보 구동장치의 교체 점검 

서보 구동장치를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보 구동장치의 불량입니다. 

서보 구동장치를 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 중형 로봇용 서보 구동장치 : SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치 : SA3A3D 

 

 

(4) 서보 보드(BD542)의 교체 점검 

서보 보드(BD542)를 교체한 후 에러가 발생하지 않으면 서보 보드(BD542)의 불량입

니다. 서보 보드(BD542)를 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02522 (○축) IPM 폴트 – 특정스텝 1.1.48.
 

기존 에러코드: E0112 (○축) IPM 폴트 

 

 

 개요 1.1.48.1.

 

모터를 구동하는 서보 구동장치 내의 스위칭 소자인 IPM(Intelligent Power Module)에서 폴트 출

력이 발생하였습니다. IPM 폴트는 방열판의 온도 상승, IPM의 제어전압 저하 및 과전류 출력에 의

해 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.48.2.

 

< 특정 스텝에서 발생하는 경우> 

(1) 에러가 발생하는 스텝에서 로봇을 점검하여 주십시오, 

 에러가 발생하는 위치에서 로봇의 배선을 점검하여 주십시오. 

 로봇의 재생 속도를 낮추어 에러를 확인하여 주십시오. 

 티칭된 스텝의 보간을 변경한 후 에러를 확인하여 주십시오. 

 

 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 에러가 발생하는 스텝에서 로봇을 점검하여 주십시오. 

IPM 폴트 에러가 특정 스텝에서 발생하는 경우는 티칭된 스텝에서 기구 배선의 손상의 

효과가 크게 나타나거나 티칭된 프로그램의 자세변환 시 축속도가 크게 변하는 경우에 

발생할 수 있습니다. 

 

(2) 에러가 발생하는 위치에서 기내 배선을 점검 

로봇 내부의 모터로 연결되는 해당 축의 배선 상태를 점검합니다. 점검 시에는 제어기의 

전원을 OFF 한 상태에서 출력 커넥터를 서보 구동장치에서 분리한 후 케이블 측의 각 상

과 접지간 저항 값을 측청하여 단락여부를 확인하여 주십시오 

 

 
 

그림 1.159 HS165 의 축별 기내 배선 점검 위치 

 

 

(3) 로봇의 재생 속도를 낮추어 애러 확인 

로봇의 자세변화가 축속도의 급격한 변화를 유발하는 스텝에서 에러가 발생하는 경우에

는 재생 속도를 낮추어 에러를 확인합니다. 재생 속도를 낮추어 에러가 해소되는 경우에

는 해당 스텝의 티칭 속도를 변경하여 작업 프로그램을 기록 후 사용하십시오. 

 

(4) 티칭된 스텝의 보간을 변경하여 에러 확인 

재생 속도를 75%이하로 낮추어도 축속도가 급격히 변화는 경우에는 티칭된 스텝의 보간

을 ‘P’로 변경하여 에러를 확인하여 주십시오. 만약에 동일한 재생 속도에서 보간의 

변경으로 에러가 해결되는 경우에는 티칭을 수정하여 주십시오. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02530 AMP-시스템간 PWMON 배선에 단선/접촉불량  1.1.49.
 

기존 에러코드: E0014 안전스위치(EM, OTR, TS 등) 순간접촉  

 

 

 개요 1.1.49.1.

 

앰프에서 시퀀스의 이상을 감지하여(PWMON 신호가 OFF) 모터전원을 차단하였습니다. 주요원인은 

서보 AMP 와 시스템보드간의 PWMON 신호 배선경로에 단선 또는 접촉불량이 발생했습니다. 이로 인

해 AMP가 PWM지령을 차단한 것입니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.49.2.

 

(1) CNSGA 케이블을 점검하십시오. 

 

(2) 시스템보드를 점검/교체하십시오. 

 

(3) 서보앰프를 점검/교체하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) CNSGA케이블을 점검하십시오. 

 

아래의 그림과 같이 서보앰프와 시스템보드 간에는 PWMON 신호를 주고받기 위하여 CNSGA

케이블이 연결되어 있습니다. 케이블이 서보앰프 또는 시스템보드에서 케이블이 커넉터

에 잘 접속되었는지 확인하십시오.  

CNSGA 케이블이 손상되었을 수도 있으므로 교체한 후 점검해 보십시오. 

 

 

 
 

그림 1.160 서보 AMP와 시스템보드간 CNSGA 연결 

 

 

(2) 시스템보드를 점검/교체하십시오. 

 

CNSGA케이블에 문제가 없을 경우 시스템보드를 교체, 점검하십시오. PWMON신호 출력회로

에 이상이 있을 수도 있습니다. 

 

 

(3) 서보앰프를 점검/교체하십시오. 

 

CNSGA 케이블과 시스템보드에 문제가 없는 경우 서보앰프를 교체, 점검하십시오. 

PWMON 신호 입력회로 및 모니터링부에 이상이 있을 수 있습니다. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02538 PWM 에러 - PWMON신호 생성회로 고장  1.1.50.
 

기존 에러코드: E0014 안전스위치(EM, OTR, TS 등) 순간접촉  

 

 

 개요 1.1.50.1.

 

시스템보드의 PWMON 신호 생성회로에 이상이 발생하여 서보앰프가 모터전원을 차단하였습니다.  

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.50.2.

 

(1) 시스템보드를 점검/교체하십시오. 

 

 

PWMON 신호는 시스템보드가 마그네트 동작상태를 확인하여 생성하는 신호입니다. PWMON 신호가 ON

되었을 때 서보앰프에서 서보 ON이 가능합니다. 

 

그런데 시스템보드에서 회로적인 문제가 있어서 PWMON 신호를 정상적으로 생성하지 못하면 이 에

러가 발생합니다. 시스템보드를 교체하고 문제가 재발하는지 확인하십시오. 

 

 

 
 

그림 1.161 시스템보드의 PWMON 신호 생성회로 고장 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02541 구동장치 제어전압 저하 1.1.51.
 

기존 에러코드: E0114 구동장치 제어전압 저하 

 

 

 개요 1.1.51.1.

서보 구동장치에 공급되는 제어전원인 +15V 가 저하되었습니다. 해당 에러는 서보 구동장치에서 

검지하여 CNBS 케이블을 통해 서보 보드로 전달됩니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.51.2.

 

(1) 전원 표시 LED 를 확인하여 주십시오. 

 서보 구동장치의 ‘POW’ LED를 확인하여 주십시오. 

 제어전원 공급장치인 SR1의 ‘+15V’ LED를 확인하여 주십시오. 

 

<2개 모듈의 LED가 모두 OFF된 경우> 

(2) 제어전원 공급장치(SR1)의 출력을 확인하여 주십시오. 

 CNBS 케이블을 BD542에서 분리한 후 LED를 확인하여 주십시오. 

 서보 보드를 Rack에서 분리한 후 LED 를 확인하여 주십시오. 

 

(3) 제어전원 공급장치(SR1)를 점검하여 주십시오. 

 SR1에 입력되는 전압을 확인하여 주십시오. 

 SR1을 교체한 후 LED 를 확인하여 주십시오. 

 

<서보 구동장치의 ‘POW’ LED만 OFF된 경우> 

(4) 관련 부품을 교체하여 전원 표시 LED 를 확인하십시오. 

 CNBS 케이블을 교체한 후 LED를 확인하여 주십시오. 

 서보 보드를 교체한 후 LED 를 확인하여 주십시오. 

 서보 구동장치를 교체한 LED 를 확인하여 주십시오. 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 전원 표시 LED를 확인하여 주십시오. 

구동장치 제어전압 저하 에러는 제어용 +15V 의 저하로 인해 서보 구동장치에서 검지하

고, CNBS1,2,3 케이블을 통하여 서보 보드(BD542)에서 처리합니다. 

 

 
 (a) Hi5-N00 제어기 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 

 

그림 1.162 구동장치 제어전압 저하 관련 부품 배치 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 서보 구동장치의 ‘POW’ LED 점검 

구동장치 제어전압 에러를 검지하는 모듈의 ‘POW’를 확인하여 주십시오. 정상적으

로 전원이 공급되는 경우에는 해당 LED가 항상 ON(점등)되어 있어야 합니다. 

 

 중형 로봇용 서보 구동장치 : SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치 : SA3A3D 

 
 

(a) Hi5-N00 제어기 (SA3X3Y) 

 

 
 

(b) Hi5-N30 제어기 (SA3A3D) 

 

그림 1.163 의 ‘POW’ LED 관련 부품 배치 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 SR1의 ‘+15V’ LED 점검 

서보 구동장치의 ‘POW’ LED 가 OFF 되어 있으면 SR1 의 LED 를 확인하여 주십시오. 

SR1과 서보 구동장치의 LED 가 동시에 OFF되어 있는 지 확인하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.164 SR1 의 ‘+15V’ LED 관련 부품 배치 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) SR1의 출력을 확인하여 주십시오. 

SR1 자체 출력을 확인하기 위해 서보 구동장치에 연결되는 배선과 부품을 분리하여 

‘+15V’ LED를 점검합니다. 

 

 CNBS 케이블을 분리한 후 LED를 점검 

서보 구동 장치와 서보 보드를 연결하는 CNBS1, CNBS2, CNBS3 을 분리한 후 SR1

의 .LED를 확인하여 주십시오. 케이블을 분리한 후에 SR1의 ‘+15V’ LED 가 ON되는 

경우에는 서보 구동장치의 불량입니다. 서보 구동장치를 정상품과 교체하여 주십시

오. 

 

 
 

그림 1.165 CNBS 케이블의 분리 

 

 서보 보드(BD542)를 분리한 후 LED를 점검 

Rack 에서 서보 보드를 분리한 후 SR1 의 LED 를 확인하여 주십시오. 서보 보드를 분

리한 후 SR1의 ‘+15V’ LED가 ON되는 경우에는 서보 보드 불량입니다. 서보 보드를 

정상품과 교체하여 주십시오. 

 

 
 

그림 1.166 Rack에서 서보 보드의 분리 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(3) 제어전원 공급장치(SR1)를 점검하여 주십시오. 

제어전원 공급장치는 AC 220V 를 입력 받아 내부회로에서 각 보드에 필요한 제어전원을 

출력합니다. 

 

 SR1의 입력 전압의 점검 

SR1 에 입력되는 전압이 사양을 벗어나는 경우 제어용 전원의 출력에 이상이 발생 할 

수 있습니다. 입력전압이 허용 범위를 초과하는 경우에는 제어기 입력전압 점검 절

차와 제어기 내부 단상 전압 점검 절차를 참고하시기 바랍니다.  

 

 SR1 입력 전압 사양: 단상 AC 48V 

 허용 범위: 44V ~ 52V 

 

 SR1의 교체 후 LED 확인 

SR1 을 정상품으로 교체 한 후 ‘+15V’ LED 를 확인하여 주십시오. 정상품으로 교체 

후 LED 가 ON 되면, 교체전의 SR1 이 불량입니다. 정상품으로 교체하여 사용하시기 바

랍니다. 

 

 

(4) 관련 부품을 교체하여 전원 표시 LED를 확인하여 주십시오. 

서보 구동장치, 서보 보드 및 CNBS 케이블을 교체한 후 서보 구동장치의 ‘POW’ LED 를 

확인하여 주십시오. 

 

 CNBS 케이블을 교체한 후 ‘POW’ LED를 점검 

서보 구동장치와 서보 보드를 연결하는 CNBS1, CNBS2, CNBS3 을 교체한 후 서보 구동

장치의 ‘POW’ LED 를 확인하여 주십시오. 케이블을 교체한 후에 ‘POW’ LED 가 ON

되는 경우에는 케이블의 불량입니다. CNBS 케이블을 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 서보 보드를 교체한 후 ‘POW’ LED를 점검 

서보 보드를 교체한 후 서보 구동장치의 ‘POW’ LED 를 확인하여 주십시오. 서보 보

드를 교체한 후에 ‘POW’ LED가 ON 되는 경우에는 서보 보드의 불량입니다. 서보 보

드를 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 서보 구동장치를 교체한 후 ‘POW’ LED를 점검 

서보 구동장치를 교체한 후 서보 구동장치의 ‘POW’ LED 를 확인하여 주십시오. 케

이블을 교체한 후에 ‘POW’ LED 가 ON 되는 경우에는 서보 구동장치의 불량입니다. 

서보 구동장치를 정상품으로 교체하여 주십시오. 

 

 중형 로봇용 서보 구동장치: SA3X3Y 

 소형 로봇용 서보 구동장치: SA3A3D 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02610 (○축) 모터 UV상 과전류 발생 1.1.52.
 

기존 에러코드: E0113 (○축) 과전류 발생  

 

 

 개요 1.1.52.1.

 

모터 또는 구동장치에 흐르는 전류(UV 상 전류)가 설정된 제한치 보다 큽니다. 로봇 또는 구동장

치를 동작시키기 위해서 서보제어에 의해 만들어진 전류가 내부에 설정된 안전 제한치를 넘을 경

우, 서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.52.2.

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

 로봇 기내 배선을 확인하십시오. 

 제어기 내부 배선을 확인하십시오. 

 

(3) 제어기 내부 서보보드와 구동장치간 CNBS 케이블을 점검하십시오. 

 

(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

로봇의 기구적 간섭 혹은 충돌이 있을 경우 이 에러가 발생할 수 있습니다. 제한영역을 

벗어나 있을 경우에는 수동조작하여 안전영역으로 로봇을 이동시켜야 합니다. 

 

 

(2) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

1 차 전원을 Off하고 해당축 구동장치의 U, V, W 를 분리하여 각 상의 단락 유무를 점검하

십시오. 멀티미터(테스터기)와 같은 장비를 이용하여 각 상의 배선을 1:1 로 체크하십시

오. 

 

 

 
 

  

 경고(Warning) 

전원이 투입된 상태에서 점검시 감전의 위험이 있으므로 주의하십시오. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

제어기와 로봇 또는 구동장치를 연결하는 배선을 제거하여 각 상(U 상, V 상, W 상)이 

서로 또는 접지와 단락된 곳이 있는지 확인하시고, 단락된 곳이 있으면 해당하는 배

선을 교체하셔야 합니다. 

 

 
그림 1.167 로봇과 제어기간 기본 설치 구성도 

 

 

 로봇내부의 기내배선을 점검하십시오. 

로봇 내부에 모터와 연결되어 있는 배선에 단락 또는 잘못 배선된 곳이 있는지 점검

이 필요합니다. 

 

 
그림 1.168 로봇 기내 배선 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 제어기 내부 배선을 점검하십시오. 

제어기 내부에 앰프와 설치되어 있는 배선 점검이 필요합니다. 

 

 
 

그림 1.169 제어기 내부(파워부) 

 

 

(3) 제어기 내부 서보 보드(DSP보드)와 구동장치간 CNBS케이블을 점검하십시오. 

CNBS 케이블이 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 케이블이 올바르게 설치되어 있지 

않거나 케이블 불량일 경우 해당 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

그림 1.170 제어기 내부(CNBS 케이블) 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 

 

 

 

1-221 

 

(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

서보보드(BD542) → 서보 구동장치 → 모터의 순으로 교체하여 에러발생 여부를 확인하

십시오. 

 

 

 
 

그림 1.171 기타 부품교체 (서보보드, 서보구동장치, 모터) 

 

  

(BD542) 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02611 (○축) 모터 U상 과전류 발생 1.1.53.
 

기존 에러코드: E0113 (○축) 과전류 발생  

 

 

 개요 1.1.53.1.

 

모터 또는 구동장치에 흐르는 전류(U 상전류)가 설정된 제한치 보다 큽니다. 로봇 또는 구동장치

를 동작시키기 위해서 서보제어에 의해 만들어진 전류가 내부에 설정된 안전 제한치를 넘을 경우, 

서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.53.2.

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

 로봇 기내 배선을 확인하십시오. 

 제어기 내부 배선을 확인하십시오. 

 

(3) 제어기 내부 서보보드와 구동장치간 CNBS 케이블을 점검하십시오. 

 

(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02610 (○축) 모터 UV상 과전류 발생”을 참조하십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 

 

 

 

1-223 

 

 E02612 (○축) 모터 V상 과전류 발생 1.1.54.
 

기존 에러코드: E0113 (○축) 과전류 발생  

 

 

 개요 1.1.54.1.

 

모터 또는 구동장치에 흐르는 전류(V 상전류)가 설정된 제한치 보다 큽니다. 로봇 또는 구동장치

를 동작시키기 위해서 서보제어에 의해 만들어진 전류가 내부에 설정된 안전 제한치를 넘을 경우, 

서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.54.2.

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

 로봇 기내 배선을 확인하십시오. 

 제어기 내부 배선을 확인하십시오. 

 

(3) 제어기 내부 서보보드와 구동장치간 CNBS 케이블을 점검하십시오. 

 

(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02610 (○축) 모터 UV상 과전류 발생”을 참조하십시오. 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02613 (○축) 모터 W상 과전류 발생 1.1.55.
 

기존 에러코드: E0113 (○축) 과전류 발생  

 

 

 개요 1.1.55.1.

 

모터 또는 구동장치에 흐르는 전류(W 상전류)가 설정된 제한치 보다 큽니다. 로봇 또는 구동장치

를 동작시키기 위해서 서보제어에 의해 만들어진 전류가 내부에 설정된 안전 제한치를 넘을 경우, 

서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.55.2.

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

 로봇 기내 배선을 확인하십시오. 

 제어기 내부 배선을 확인하십시오. 

 

(3) 제어기 내부 서보보드와 구동장치간 CNBS 케이블을 점검하십시오. 

 

(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02610 (○축) 모터 UV상 과전류 발생”을 참조하십시오. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02620 (○축) 수신 지령코드 이상 (E02620 ~ E02626) 1.1.56.
 

기존 에러코드: E0115 (○축) 수신 지령코드 이상  

 

 

 개요 1.1.56.1.

 

서보보드에서 수신한 메인보드의 지령코드가 메인보드와 서보보드 상호간에 규약된 내용이 아닙

니다. 메인보드와 서보보드간 통신 불량이거나 메인보드와 서보보드간의 버전이 맞지 않아서 에

러가 발생할 수 있습니다.  

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.56.2.

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

 

(2) 메인보드와 서보보드의 버전이 맞는지 점검하십시오. 

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드가 랙에 올바로 설치되어 있지 않거나 보드에 문제가 있으면 통신에 

문제가 되어 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

USB 메모리에 메인보드 파일을 백업하는 방법은 다음과 같습니다. 

 

 
 

그림 1.172 티칭펜던트에 USB를 삽입하는 방법 

 

  

 
경고(Warning) 

이전 작업 프로그램을 보호하기 위해서 보드를 랙에서 제거하기 전에 반드시 

메인보드의 모든 파일을 USB 메모리를 이용하여 백업하시기 바랍니다. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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USB가 TP에서 인식되면 화면 위에 다음과 같은 아이콘으로 표시됩니다. 

 

 
 

파일을 백업하기 위해서, 

 

 서비스 

 5. 파일관리 

 

로 들어가면 윈도우에서 탐색기와 같은 화면이 보여집니다. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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여기서 M/B에 보여지는 파일을 복사하여 USB 에 넣으시면 됩니다. 

 

 
 

 
 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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USB 에 윈도우 탐색기와 같이 새 폴더를 만들 수도 있으며, 소프트키보드를 사용하여 폴

더 이름을 변경할 수 도 있습니다. 

 

 
 

 

 
  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드를 랙에서 제거한 후 다시 설치하시기 바랍니다. 

 

 

 
 

 

그림 1.173 제어기 내부 랙(Rack) 위치 

 

 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

보드 이상 여부를 판단하기 위해서 보드 교체를 하시기 바랍니다.  

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(2) 메인보드와 서보보드의 버전이 맞는지 점검하십시오. 

제어기 전원 ON 을 할 때 메인보드와 서보보드의 버전을 확인하여 버전이 맞지 않을 때에

는 “제○DSP 버전이 낮음” 에러가 발생합니다. 이 때에는 당사 A/S 에 문의하여 적합한 

버전으로 버전업 하여 사용해야 합니다. 

 

메인보드와 서보보드의 버전은 아래 메뉴에서 확인할 수 있습니다. 

 

 서비스 

 시스템 진단 

 시스템 버전 

 

 
 

F6[다음화면]을 누르면 서보보드의 버전을 확인할 수 있습니다. 

 

 
 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02630 (○축) 위치편차 초과 1.1.57.
 

기존 에러코드: E0117 (○축) 위치편차 설정치 초과  

 

 

 개요 1.1.57.1.

 

위치(속도)편차가 설정치 보다 큽니다. 서보제어에 의한 로봇 동작 중 이동명령위치와 실제위치

와의 차이가 너무 큰 경우, 서보보드는 서보연산 중 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.57.2.

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

 브레이크용 전원이상 점검. 

 

(3) 배선상태를 점검하십시오. 

 

(4) 정격부하를 사용하지는 확인하십시오. 

 

(5) 위치편차 설정 레벨 오류 

 

(6) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

로봇의 기구적 간섭 혹은 충돌이 있을 경우 이 에러가 발생할 수 있습니다. 제한영역을 

벗어나 있을 경우에는 수동조작하여 안전영역으로 로봇을 이동시켜야 합니다. 

 

(2) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

해당 축 브레이크의 해제기능에 문제가 있거나 브레이크 해제전압의 이상일 수 있습니

다. 

 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

모터전원을 제거한 후(모터 OFF) 브레이크 수동스위치를 사용하여 해당 축의 브레이

크가 해제되는지 확인하십시오. 브레이크 해제시 모터에서 나는 소리로 확인할 수 

있습니다. 

 

 

 경고(Warning) 

브레이크 해제와 동시에 로봇축이 낙하할 가능성이 있으므로 주의하십시오. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.174 브레이크 수동해제 스위치의 위치 

 

 

해당 축의 브레이크가 해제되지 않는다면 시스템보드의 브레이크 해제전압 출력상태를 

확인해야 합니다. 브레이크 배선(CNB2, CNB7, CNB8 커넥터)을 제거하고 수동브레이크 스

위치를 사용하여 브레이크전압을 출력하십시오. CNB2 또는 CNB7, CNB8 커넥터에서 해당 축

의 브레이크 전압이 20V 이상으로 출력되는지 측정하십시오. 20V 이하의 전압으로 출력되

는 축이 있다면 시스템보드(BD530)의 고장이므로 교체하십시오.  

 

 
 

그림 1.175 CNB2, CNB7 커넥터의 핀배치 
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 브레이크용 전원이상 점검. 

“E0012 브레이크 전원이상”이라는 메시지가 같이 발생하였다면 브레이크 전원장치

에 이상이 있는 것입니다. TP 에서 “『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입

출력 신호』 → 『1: 전용 입력신호』” 창을 열어보면 “과부하(Brake 전원)” 항목

이 있습니다. 이것이 노란색으로 표시되어 있다면 전장모듈의 브레이크 전원용 퓨즈

가 끊어진 것입니다. 해당 퓨즈를 교체하십시오. 

 

 
그림 1.176 전장모듈 

 

 

퓨즈도 정상이라고면 시스템보드에서 브레이크 전원(DC24V)을 측정하십시오. 보드의 중

앙부근에 3 개의 테스트핀이 배치되어 있습니다. 이 중 TMB 를 기준단자로 하여 TPPB 단자

의 값이 DC20V이상이 되어야 정상입니다. 만약 20V미만이라면 브레이크 전원을 생성하는 

전원장치의 이상입니다. 전장모듈을 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.177 브레이크 전원 테스트핀 

 

 

(3) 배선상태를 점검하십시오. 

모터배선(U, V, W 상)이 다른 배선 또는 접지선(FG)과 단락되어 있는지 확인하십시오. 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(4) 정격부하를 사용하지는 확인하십시오. 

작업 물을 포함하여 전체무게가 정격부하를 초과하고 있다면 해당 로봇의 사양서를 참조

하여 정격 이내로 부하를 조정하십시오. 

 

 

(5) 위치편차 설정 레벨 오류 

위치편차 설정치가 다음의 측정최대치 보다 작으면 설정치를 상향조정 하십시오. 

 

 

수 싸이클 이상 동작시킨 후의 위치편차 측정최대치 x1.5 

 
 

그림 1.178 TP에서의 위치편차 측정최대치 모니터링 화면 

 

 

 
 

그림 1.179 TP에서의 위치편차 설정치 변경화면 
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(6) 기타의 부품을 교체하십시오. 

서보보드 → 서보 구동장치 → 모터의 순으로 교체하여 에러발생 여부를 확인하십시오. 

 

 

 
 

 

그림 1.180 기타 부품교체 (서보보드, 서보구동장치, 모터) 

 

  

(BD542) 
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 E02631 (○축) 속도별 위치편차 초과 1.1.58.
 

기존 에러코드: E0117 (○축) 위치편차 설정치 초과  

 

 

 개요 1.1.58.1.

 

조그 동작 또는 저속 동작 시 발생하는 위치편차가 설정치 보다 큽니다. 서보제어에 의한 로봇 

동작 중 이동명령위치와 실제위치와의 차이가 너무 큰 경우, 서보보드는 서보연산 중 에러를 감

지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.58.2.

 

(1) 에러가 발생한 축이 다른 설비와 기계적 간섭이 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

 브레이크용 전원이상 점검. 

 

(3) 배선상태를 점검하십시오. 

 

(4) 정격부하를 사용하지는 확인하십시오. 

 

(5) 위치편차 설정 레벨 오류 

 

(6) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

세부적인 점검방법은 “E02630 (○축) 위치편차 초과”를 참조하십시오. 

 

 

 

 
  

 경고(Warning) 

브레이크 해제와 동시에 로봇축이 낙하할 가능성이 있으므로 주의하십시오. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02632 (○축) 위치편차초과 - 브레이크전압 저하 1.1.59.
 

기존 에러코드: E0117 (○축) 위치편차 설정치 초과  

 

 

 개요 1.1.59.1.

 

위치편차가 설정치 보다 큽니다. 서보제어에 의한 로봇 동작 중 이동명령위치와 실제위치와의 차

이가 너무 큰 경우, 서보보드는 서보연산 중 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

이 에러는 위치편차가 크면서 브레이크전압 저하가 검지되었을 때 발생합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.59.2.

 

(1) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

 브레이크용 전원이상 점검. 

 

 

 

(1) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

해당 축 브레이크의 해제기능에 문제가 있거나 브레이크 해제전압의 이상일 수 있습니

다. 

 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

모터전원을 제거한 후(모터 OFF) 브레이크 수동스위치를 사용하여 해당 축의 브레이

크가 해제되는지 확인하십시오. 브레이크 해제시 모터에서 나는 소리로 확인할 수 

있습니다. 

 

 
  

 경고(Warning) 

브레이크 해제와 동시에 로봇축이 낙하할 가능성이 있으므로 주의하십시오. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.181 브레이크 수동해제 스위치의 위치 

 

 

해당 축의 브레이크가 해제되지 않는다면 시스템보드의 브레이크 해제전압 출력상태를 

확인해야 합니다. 브레이크 배선(CNB2, CNB7, CNB8 커넥터)을 제거하고 수동브레이크 스

위치를 사용하여 브레이크전압을 출력하십시오. CNB2 또는 CNB7, CNB8 커넥터에서 해당 축

의 브레이크 전압이 20V 이상으로 출력되는지 측정하십시오. 20V 이하의 전압으로 출력되

는 축이 있다면 시스템보드(BD530)의 고장이므로 교체하십시오.  

 

 
 

그림 1.182 CNB2, CNB7 커넥터의 핀배치 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 브레이크용 전원이상 점검. 

“E0012 브레이크 전원이상”이라는 메시지가 같이 발생하였다면 브레이크 전원장치

에 이상이 있는 것입니다. TP 에서 “『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입

출력 신호』 → 『1: 전용 입력신호』” 창을 열어보면 “과부하(Brake 전원)” 항목

이 있습니다. 이것이 노란색으로 표시되어 있다면 전장모듈의 브레이크 전원용 퓨즈

가 끊어진 것입니다. 해당 퓨즈를 교체하십시오. 

 

 

 
그림 1.183 전장모듈 

 

 

퓨즈도 정상이라고면 시스템보드에서 브레이크 전원(DC24V)을 측정하십시오. 보드의 중

앙부근에 3 개의 테스트핀이 배치되어 있습니다. 이 중 TMB 를 기준단자로 하여 TPPB 단자

의 값이 DC20V이상이 되어야 정상입니다. 만약 20V미만이라면 브레이크 전원을 생성하는 

전원장치의 이상입니다. 전장모듈을 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.184 브레이크 전원 테스트핀 
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 E02633 (○축) 위치편차 초과 - 부하추정 미실시 1.1.60.
 

기존 에러코드: E0117 (○축) 위치편차 설정치 초과  

 

 

 개요 1.1.60.1.

 

위치편차가 설정치 보다 큽니다. 서보제어에 의한 로봇 동작 중 이동명령위치와 실제위치와의 차

이가 너무 큰 경우, 서보보드는 서보연산 중 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

이 에러는 위치편차가 크면서 부하추정이 미 실시 되었을 때 발생합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.60.2.

 

(1) 부하추정을 실시하고, 에러가 다시 발생 되는지 확인하십시오. 

 

 

(1) 부하추정을 실시하고, 에러가 다시 발생 되는지 확인하십시오. 

 

부하를 확인하는 방법에는 계측기를 사용하는 방법이 가장 정확하지만 여의치 않을 경우

에는 제어기 기능 중 부하추정 기능을 사용하여 확인할 수 있습니다. 부하추정 기능은 

로봇 끝단에 설치되어 있는 툴에 대한 부분만 추정 가능합니다. 

 

부하 추정 방법은 다음과 같습니다. 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 부하추정 기능으로 들어갑니다. 

『[F2]: 시스템』 → 『6: 자동정수 설정』 → 『4: 부하추정 기능』 

 

 
 

 
 

 
  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 부하추정 기능에서 툴 번호, 추정방법 및 이너셔 추정여부를 선택합니다. 

 

 
 

 부하추정 후 저장할 툴 번호 

 추정 방법: 부하추정 2 

 이너셔 추정: 유효 

 

 
 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 정상 운전을 클릭하여 수행합니다. 

모터 On 스위치를 누르고 데드맨을 잡은 후 정상운전을 클릭합니다. 

 

 
 

부하 추정 결과를 등록할지 결정합니다. 

 

 부하 추정 운전이 완료되면 추정 결과가 화면에 보여집니다. 

 

 
 

여기서 종료 버튼을 누르면 결과를 반영할 것인지 확인 창이 나타나고 ‘예’를 누

르면 저장이 됩니다. 

 

  

정상운전을 누르면 다음 

화면이 변합니다. 

1 

2 
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 E02634 (○축) 위치편차 초과 – 저온 마찰증가 1.1.61.
 

기존 에러코드: E0117 (○축) 위치편차 설정치 초과  

 

 

 개요 1.1.61.1.

 

위치(속도)편차가 설정치 보다 큽니다. 서보제어에 의한 로봇 동작 중 이동명령위치와 실제위치

와의 차이가 너무 큰 경우, 서보보드는 서보연산 중 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

이 에러는 위치편차가 크면서 엔코더 온도가 저온일 때 발생합니다. 

통상 저온시(엔코더 5℃이하)는, 구리스 점성에 의한 마찰성분이 증가해서 정상시보다 부가적인 

토크가 필요하므로 로봇을 고속으로 동작시키면 본 에러가 발생 할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.61.2.

 

(1) 엔코더 온도가 정상치(약 15℃ 이상)가 될 때까지 저속구동(재생속도 30% 이하) 시킨 

후, 정상속도로 재 가동하십시오  

 

(1) 엔코더 온도가 정상치(약 15℃ 이상)가 될 때까지 저속구동(재생속도 30% 이하) 시킨 후, 

정상속도로 재 가동하십시오 

  

 
 

  

엔코더 온도가 

화면에 표시됨. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02650 (○축) 모터 과부하 1.1.62.
 

기존 에러코드: E0119 (○축) 모터 과부하 

 

 

 개요 1.1.62.1.

 

모터 또는 구동장치가 무리하게 동작되고 있습니다. 모터 또는 구동장치가 설정치 보다 무리하게 

동작하게 되면, 서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.62.2.

 

(1) 부하가 로봇의 정격 이하로 설치되어 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 로봇 동작 중 충돌요소가 있는지 점검하십시오. 

 

(3) 축 브레이크가 정상적으로 작동하는지 확인하십시오. 

 

(4) 서보보드를 교체하여 이상여부를 점검하십시오. 

 

(5) 구동부가 정상적으로 작동하는지 점검하십시오. 

 

 

(1) 부하가 로봇의 정격 이하로 설치되어 있는지 확인하십시오. 

로봇 최대 사양 이하의 부하가 설치되어 있는지 확인하십시오. 사양을 초과할 경우 에러

가 발생할 수 있습니다. (여기서 부하란, 로봇 끝단에 설치되는 툴뿐만 아니라 로봇 기구

에 부착되는 케이블 및 다른 모든 부분이 포함됩니다.) 

 

부하를 확인하는 방법에는 계측기를 사용하는 방법이 가장 정확하지만 여의치 않을 경우

에는 제어기 기능 중 부하추정 기능을 사용하여 확인할 수 있습니다. 부하추정 기능은 

로봇 끝단에 설치되어 있는 툴에 대한 부분만 추정 가능합니다. 

 

부하 추정 방법은 다음과 같습니다. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 부하추정 기능으로 들어갑니다. 

『[F2]: 시스템』 → 『6: 자동정수 설정』 → 『4: 부하추정 기능』 

 

 
 

 
 

 
  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 부하추정 기능에서 툴 번호, 추정방법 및 이너셔 추정여부를 선택합니다. 

 

 
 

 부하추정 후 저장할 툴 번호 

 추정 방법: 부하추정 2 

 이너셔 추정: 유효 

 

 
 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 정상 운전을 클릭하여 수행합니다. 

모터 On 스위치를 누르고 데드맨을 잡은 후 정상운전을 클릭합니다. 

 

 
 

부하 추정 결과를 등록할지 결정합니다. 

 

 부하 추정 운전이 완료되면 추정 결과가 화면에 보여집니다. 

 

 
 

여기서 종료 버튼을 누르면 결과를 반영할 것인지 확인 창이 나타나고 ‘예’를 누

르면 저장이 됩니다. 

 

  

정상운전을 누르면 다음 

화면이 변합니다. 

1 

2 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(2) 로봇 동작 중 충돌요소가 있는지 점검하십시오. 

로봇 작업 영역에 로봇과 간섭 또는 충돌하는 부분이 있는지 확인하십시오. 로봇이 다른 

기구물과 간섭이 발생할 경우 에러가 발생할 수 있습니다. 이 경우, 작업 프로그램을 수

정하여 간섭이 발생하지 않도록 합니다. 

 

(3) 축 브레이크가 정상적으로 작동하는지 확인하십시오. 

해당 축 브레이크의 해제기능에 문제가 있거나 브레이크 해제전압의 이상일 수 있습니

다. 

 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

모터전원을 제거한 후(모터 OFF) 브레이크 수동스위치를 사용하여 해당 축의 브레이

크가 해제되는지 확인하십시오. 브레이크 해제시 모터에서 나는 소리로 확인할 수 

있습니다. 

 

 
 

그림 1.185 브레이크 수동해제 스위치의 위치 

 

 

해당 축의 브레이크가 해제되지 않는다면 시스템보드의 브레이크 해제전압 출력상태

를 확인해야 합니다. 브레이크 배선(CNB2, CNB7, CNB8 커넥터)을 제거하고 수동브레

이크 스위치를 사용하여 브레이크전압을 출력하십시오. CNB2 또는 CNB7, CNB8 커넥터

에서 해당 축의 브레이크 전압이 20V 이상으로 출력되는지 측정하십시오. 20V 이하의 

전압으로 출력되는 축이 있다면 시스템보드(BD530)의 고장이므로 교체하십시오.  

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.186 CNB2, CNB7 커넥터의 핀배치 

 

 

 브레이크용 전원이상 점검. 

“E0012 브레이크 전원이상”이라는 메시지가 같이 발생하였다면 브레이크 전원장치

에 이상이 있는 것입니다. TP 에서 “『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입

출력 신호』 → 『1: 전용 입력신호』” 창을 열어보면 “과부하(Brake 전원)” 항목

이 있습니다. 이것이 노란색으로 표시되어 있다면 전장모듈의 브레이크 전원용 퓨즈

가 끊어진 것입니다. 해당 퓨즈를 교체하십시오. 

 

 

 
 

그림 1.187 전장모듈 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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퓨즈도 정상이라고면 시스템보드에서 브레이크 전원(DC24V)을 측정하십시오. 보드의 

중앙부근에 3 개의 테스트핀이 배치되어 있습니다. 이 중 TMB 를 기준단자로 하여 

TPPB 단자의 값이 DC20V 이상이 되어야 정상입니다. 만약 20V 미만이라면 브레이크 전

원을 생성하는 전원장치의 이상입니다. 전장모듈을 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.188 브레이크 전원 테스트핀 

 

 

 

(4) 서보보드를 교체하여 이상여부를 확인하십시오. 

서보보드에 이상이 있을 경우 에러가 발생할 수 있습니다. 보드를 교체하여 확인하십시

오. 

 

 
 

 

그림 1.189 서보보드 교체 

 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(5) 구동부가 정상적으로 작동하는지 확인하십시오. 

해당축의 구동부(모터, 감속기)가 정상적으로 작동하는지 확인하십시오. 

 

 
 

그림 1.190 구동부 정상동작 확인 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02651 (○축) 모터 과부하 - 브레이크전압 저하 1.1.63.
 

기존 에러코드: E0119 (○축) 모터 과부하 

 

 

 개요 1.1.63.1.

 

모터 또는 구동장치가 무리하게 동작되고 있습니다. 모터 또는 구동장치가 설정치 보다 무리하게 

동작하게 되면, 서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

이 에러는 과부하 상태이면서 브레이크전압 저하가 검지되었을 때 발생합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.63.2.

 

(1) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

 브레이크용 전원이상 점검. 

 

 

 

(1) 브레이크 해제가 정상적으로 작동되는지 확인하십시오. 

해당 축 브레이크의 해제기능에 문제가 있거나 브레이크 해제전압의 이상일 수 있습니

다. 

 

 개별 축 브레이크 해제 이상 점검 

모터전원을 제거한 후(모터 OFF) 브레이크 수동스위치를 사용하여 해당 축의 브레이

크가 해제되는지 확인하십시오. 브레이크 해제시 모터에서 나는 소리로 확인할 수 

있습니다. 

 

 
 

 

  

 경고(Warning) 

브레이크 해제와 동시에 로봇축이 낙하할 가능성이 있으므로 주의하십시오. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.191 브레이크 수동해제 스위치의 위치 

 

 

해당 축의 브레이크가 해제되지 않는다면 시스템보드의 브레이크 해제전압 출력상태

를 확인해야 합니다. 브레이크 배선(CNB2, CNB7, CNB8 커넥터)을 제거하고 수동브레

이크 스위치를 사용하여 브레이크전압을 출력하십시오. CNB2 또는 CNB7, CNB8 커넥터

에서 해당 축의 브레이크 전압이 20V 이상으로 출력되는지 측정하십시오. 20V 이하의 

전압으로 출력되는 축이 있다면 시스템보드(BD530)의 고장이므로 교체하십시오.  

 

 
 

그림 1.192 CNB2, CNB7 커넥터의 핀배치 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 브레이크용 전원이상 점검. 

“E0012 브레이크 전원이상”이라는 메시지가 같이 발생하였다면 브레이크 전원장치

에 이상이 있는 것입니다. TP 에서 “『[F1]: 서비스』 → 『1: 모니터링』 → 『2: 입

출력 신호』 → 『1: 전용 입력신호』” 창을 열어보면 “과부하(Brake 전원)” 항목

이 있습니다. 이것이 노란색으로 표시되어 있다면 전장모듈의 브레이크 전원용 퓨즈

가 끊어진 것입니다. 해당 퓨즈를 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.193 전장모듈 

 

 

퓨즈도 정상이라고면 시스템보드에서 브레이크 전원(DC24V)을 측정하십시오. 보드의 

중앙부근에 3 개의 테스트핀이 배치되어 있습니다. 이 중 TMB 를 기준단자로 하여 

TPPB 단자의 값이 DC20V 이상이 되어야 정상입니다. 만약 20V 미만이라면 브레이크 전

원을 생성하는 전원장치의 이상입니다. 전장모듈을 교체하십시오. 

 

 
 

그림 1.194 브레이크 전원 테스트핀 
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1-256 

 

 E02652 (○축) 모터 과부하 - 부하추정 미실시 1.1.64.
 

기존 에러코드: E0119 (○축) 모터 과부하 

 

 

 개요 1.1.64.1.

 

모터 또는 구동장치가 무리하게 동작되고 있습니다. 모터 또는 구동장치가 설정치 보다 무리하게 

동작하게 되면, 서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

이 에러는 과부하 상태이면서 부하추정이 미 실시 되었을 때 발생합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.64.2.

 

(1) 부하추정을 실시하고, 에러가 다시 발생 되는지 확인하십시오. 

 

 

(1) 부하추정을 실시하고, 에러가 다시 발생 되는지 확인하십시오. 

 

부하를 확인하는 방법에는 계측기를 사용하는 방법이 가장 정확하지만 여의치 않을 경우

에는 제어기 기능 중 부하추정 기능을 사용하여 확인할 수 있습니다. 부하추정 기능은 

로봇 끝단에 설치되어 있는 툴에 대한 부분만 추정 가능합니다. 

 

부하 추정 방법은 다음과 같습니다. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 부하추정 기능으로 들어갑니다. 

『[F2]: 시스템』 → 『6: 자동정수 설정』 → 『4: 부하추정 기능』 
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 부하추정 기능에서 툴 번호, 추정방법 및 이너셔 추정여부를 선택합니다. 

 

 
 

 부하추정 후 저장할 툴 번호 

 추정 방법: 부하추정 2 

 이너셔 추정: 유효 

 

 
 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 정상 운전을 클릭하여 수행합니다. 

모터 On 스위치를 누르고 데드맨을 잡은 후 정상운전을 클릭합니다. 

 

 
 

부하 추정 결과를 등록할지 결정합니다. 

 

 부하 추정 운전이 완료되면 추정 결과가 화면에 보여집니다. 

 

 
 

여기서 종료 버튼을 누르면 결과를 반영할 것인지 확인 창이 나타나고 ‘예’를 누

르면 저장이 됩니다. 

 

 
  

정상운전을 누르면 다음 

화면이 변합니다. 

1 

2 
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 E02653 (○축) 모터 과부하 – 저온 마찰증가 1.1.65.
 

기존 에러코드: E0119 (○축) 모터 과부하 

 

 

 개요 1.1.65.1.

 

모터 또는 구동장치가 무리하게 동작되고 있습니다. 모터 또는 구동장치가 설정치 보다 무리하게 

동작하게 되면, 서보보드는 에러를 감지하고 로봇을 정지시킵니다. 

이 에러는 과부하 상태이면서 엔코더 온도가 저온일 때 발생합니다. 

통상 저온시(엔코더 5℃이하)는, 구리스 점성에 의한 마찰성분이 증가해서 정상시보다 부가적인 

토크가 필요하므로 로봇을 고속으로 동작시키면 본 에러가 발생 할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.65.2.

 

(1) 엔코더 온도가 정상치(약 15℃ 이상)가 될 때까지 저속구동(재생속도 30% 이하) 시킨 

후, 정상속도로 재 가동하십시오  

 

(1) 엔코더 온도가 정상치(약 15℃ 이상)가 될 때까지 저속구동(재생속도 30% 이하) 시킨 후, 

정상속도로 재 가동하십시오 

 

  

 
 

  

엔코더 온도가 

화면에 표시됨. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02690 서보 ON 제한시간 초과 1.1.66.
 

기존 에러코드: E0122 서보 ON 제한시간 초과  

 

 

 개요 1.1.66.1.

 

메인보드에서 서보보드에 모터 ON 지령을 보냈는데도 서보 모터 ON되지 않는 경우에 발생합니다.  

메인보드와 서보보드간의 통신에 문제가 있을 경우에 발생할 수 있습니다.  

메인보드에서 서보보드에 모터 ON 을 보내기 직전에 서보에러 clear 지령을 보내고 서보에러가 

clear되면 모터 ON 지령을 보냅니다. 서보에러가 clear되지 않으면 해당 서보에러가 다시 나타나

기 때문에 모터 ON 지령이 출력되지 않습니다. 따라서 메인보드와 서보보드간 통신 문제만 아니

라면 정상적인 모터 ON이 되거나 다른 서보 에러가 발생됩니다.  

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.66.2.

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

 

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드가 랙에 올바로 설치되어 있지 않거나 보드에 문제가 있으면 통신에 

문제가 되어 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

  

 
경고(Warning) 

이전 작업 프로그램을 보호하기 위해서 보드를 랙에서 제거하기 전에 반드시 메인

보드의 모든 파일을 USB 메모리를 이용하여 백업하시기 바랍니다. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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USB 메모리에 메인보드 파일을 백업하는 방법은 다음과 같습니다. 

 

 
 

그림 1.195 티칭펜던트에 USB를 삽입하는 방법 

 

 

USB가 TP에서 인식되면 화면 위에 다음과 같은 아이콘으로 표시됩니다. 

 

 
 

파일을 백업하기 위해서, 

 

 서비스 

 5. 파일관리 

 

로 들어가면 윈도우에서 탐색기와 같은 화면이 보여집니다. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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여기서 M/B에 보여지는 파일을 복사하여 USB 에 넣으시면 됩니다. 

 

 
 

 

 
 

  

1 2 

3 
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USB 에 윈도우 탐색기와 같이 새 폴더를 만들 수도 있으며, 소프트키보드를 사용하여 폴

더 이름을 변경할 수 도 있습니다. 

 

 
 

 

 
  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드를 랙에서 제거한 후 다시 설치하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.196 제어기 내부 랙(Rack) 위치 

 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

보드 이상 여부를 판단하기 위해서 보드 교체를 하시기 바랍니다.  
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 E02670 (○축) 지령치 이상 1.1.67.
 

기존 에러코드: E0133 (○축) 지령치 이상  

 

 

 개요 1.1.67.1.

 

메인보드와 서보보드간 통신이상이나 급격한 모션변화에 의해서 에러가 발생할 수 있습니다. 보

드간 통신 문제가 발생하면 정상적인 지령이 메인보드에서 서보보드로 전달되지 못하며, 이때 잘

못된 지령으로 로봇이 이상 동작을 할 수 있으므로 에러를 발생시키고 로봇을 정지시킵니다. 또

한 급격한 모션의 경우 구동장치가 위치 지령을 추종하지 못하는 경우가 발생되므로 에러를 발생

시키고 로봇을 정지시킵니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.67.2.

 

(1) 보드와 서보보드가 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

 

(2) 로봇이 급격하게 동작하는 작업 프로그램이 있는지 점검하십시오. 

 

(1) 메인보드와 서보보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드가 랙에 올바로 설치되어 있지 않거나 보드에 문제가 있으면 통신에 

문제가 되어 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

  

 
경고(Warning) 

이전 작업 프로그램을 보호하기 위해서 보드를 랙에서 제거하기 전에 반드시 메인

보드의 모든 파일을 USB 메모리를 이용하여 백업하시기 바랍니다. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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USB 메모리에 메인보드 파일을 백업하는 방법은 다음과 같습니다. 

 

 
그림 1.197 티칭펜던트에 USB를 삽입하는 방법 

 

 

USB가 TP에서 인식되면 화면 위에 다음과 같은 아이콘으로 표시됩니다. 

 

 
 

 

파일을 백업하기 위해서, 

 

 서비스 

 5. 파일관리 

 

로 들어가면 윈도우에서 탐색기와 같은 화면이 보여집니다. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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여기서 M/B에 보여지는 파일을 복사하여 USB 에 넣으시면 됩니다. 

 

 
 

 

 
 

  

1 2 

3 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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USB 에 윈도우 탐색기와 같이 새 폴더를 만들 수도 있으며, 소프트키보드를 사용하여 폴

더 이름을 변경할 수 도 있습니다. 

 

 
 

 

 
  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 보드가 올바르게 설치되어 있는지 점검하십시오. 

메인보드와 서보보드를 랙에서 제거한 후 다시 설치하시기 바랍니다. 

 

 
 

그림 1.198 제어기 내부 랙(Rack) 위치 

 

 

 보드 이상여부를 점검하십시오. 

보드 이상 여부를 판단하기 위해서 보드 교체를 하시기 바랍니다.  

 

 

(2) 로봇이 급격하게 동작하는 작업 프로그램이 있는지 점검하십시오. 

로봇 동작 중 급격하게 모션이 변하는 구간에서 에러가 발생하는지 확인하십시오. 

만약, 급격한 모션 중에 에러가 발생한다면 작업 프로그램의 수정이 필요합니다. 

 

급격한 모션에서 에러가 발생하는 원인은 다음과 같습니다. 작업 프로그램을 수행할 때 

짧은 구간을 이동하면서 불가피하게 로봇의 자세가 많이 틀어지는 경우가 있습니다. 이 

때, 로봇의 축 속도가 갑자기 높아지게 되고 이를 서보보드에서 추종하지 못할 경우 에

러가 발생하게 됩니다. 해결하는 방법은 자세가 급격히 변하는 지점의 티칭 포인트를 수

정하거나 로봇 자세를 바꾸어 주면 됩니다.  

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 E02680 (○축) 최고속 초과 1.1.68.
 

기존 에러코드: E0134 (○축) 최고속 초과  

 

 

 개요 1.1.68.1.

 

로봇 축의 속도가 최고속을 초과하여 동작하였습니다. 로봇이 정상적으로 제어되지 않는 상태이

므로 에러로 처리하여 로봇을 정지시킵니다. 

메인보드에서 서보보드로 지령을 보낼 때에는 최고속을 초과하지 않도록 제한된 지령을 보냅니다. 

이렇게 만들어진 지령을 로봇이 쫓아가지 못하다가 속도에 overshoot 가 발생할 때 최고속 초과 

에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.68.2.

 

(1) 툴 데이터가 정확히 입력되어 있는지 확인하십시오. 

 

(2) 로봇 자세가 특이점 근방인지 확인하십시오. 

 

(3) 부가축은 가감속 파라미터 설정값과 동작중 부하율을 확인하십시오. 

 

(4) 작업 프로그램을 조정하십시오. 

 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(1) 툴 데이터가 정확히 입력되어 있는지 확인하십시오.  

툴 중량이나 이너셔가 제어기에 등록되어 있는 값과 크게 다르면 로봇 제어 성능이 악화

되면서 최고속 초과에러가 발생할 수 있습니다. 툴중량과 이너셔는 아래 메뉴에서 툴 번

호에 따라 등록할 수 있습니다. 

 

 시스템 

 3. 로봇 파라미터 

 툴 데이터 

 

 
 

툴 중량이나 이너셔를 자동으로 설정하기 위해서는 아래의 메뉴에서 부하추정 기능을 사

용할 수 있습니다.  

 

 시스템 

 자동정수 설정 

 4. 부하추정 기능 

 

 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(2) 로봇 자세가 특이점 근방인지 확인하십시오.  

특이점 근방의 자세에서 PtP 보간이 아닌 L 보간이나 C 보간을 실행하면 에러가 발생할 

수 있습니다. 특이점은 B 축이 0deg 에 가까운 경우와 손목부 중심이 S 축 회전 중심축과 

가까울 때 발생합니다. 특이점 근방을 지나야 할 때에는 해당 스텝을 PtP 보간으로 변경

하여 주십시오. 

 

       
 

그림 1.199 B축 특이점(좌)           

그림 1.200 S축 특이점(우) 

 

(3) 부가축은 가감속 파라미터 설정값과 동작중 부하율을 확인하십시오.  

부가축 가감속 파라미터의 최고속이 너무 높거나 가속시간이 너무 짧아서 모터토크가 부

족할 수 있습니다. 로봇 동작중 부하율을 관찰하면서 I/Ip 최고속을 낮추거나 가속시간

을 크게 조정해야 합니다. 

 

 시스템 

 3. 로봇 파라미터 

 34. 가감속 파라미터 

 

 
 

(4) 작업 프로그램을 조정하십시오.  

작업 프로그램의 해당 스텝 혹은 직전 스텝의 스텝 조건을 변경하십시오. 첫 번째로 

“Acc=0”으로 변경해 보고, 두 번째는 스텝의 속도를 낮춰 보고, 세 번째는 이동 경로

에 스텝을 하나 추가해 보는 방식으로 프로그램의 조건을 변경하십시오. 

  



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02780 (○축) 서보록 유지 불가능 – 배선, 전류생성문제 1.1.69.
 

기존 에러코드: E0165 (○축) 서보록 유지 불가능  

 

 

 개요 1.1.69.1.

 

모터 또는 구동장치에 구동을 위한 전류가 공급되지 못하고 있습니다. 로봇 또는 구동장치를 동

작시키기 위해서 서보제어에 의해 만들어진 전류가 정상적으로 공급되지 못하고 있습니다. 이와 

같은 경우 서보보드에서 에러를 감지하며 제어기는 브레이크 해제를 막고 모터 또는 구동장치에 

공급되는 전류를 차단합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.69.2.

 

(1) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

 로봇 기내 배선을 확인하십시오. 

 제어기 내부 배선을 확인하십시오. 

 

(2) 제어기 내부 서보보드와 서보앰프간 CNBS 케이블을 점검하십시오. 

 

(3) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 파워 라인을 점검하십시오. 

1 차 전원을 Off하고 해당축 구동장치의 U, V, W 를 분리하여 각 상의 단락 유무를 점검하

십시오. 멀티미터(테스터기)와 같은 장비를 이용하여 각 상의 배선을 1:1 로 체크하십시

오. 

 

 

 
 

 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

제어기와 로봇 또는 구동장치를 연결하는 배선을 제거하여 각 상(U 상, V 상, W 상)이 

서로 또는 접지와 단락된 곳이 있는지 확인하시고, 단락된 곳이 있으면 해당하는 배

선을 교체하셔야 합니다. 

 

 
 

그림 1.201 로봇과 제어기간 기본 설치 구성도 

 

  

 경고(Warning) 

전원이 투입된 상태에서 점검시 감전의 위험이 있으므로 주의하십시오 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 로봇내부의 기내배선을 점검하십시오. 

로봇 내부에 모터와 연결되어 있는 배선에 단락 또는 잘못 배선된 곳이 있는지 점검

이 필요합니다. 

 

 
그림 1.202 로봇 기내 배선 

 

 

 제어기 내부 배선을 점검하십시오. 

제어기 내부에 앰프와 설치되어 있는 배선 점검이 필요합니다. 

 

 
 

그림 1.203 제어기 내부(파워부) 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(2) 제어기 내부 서보 보드(DSP보드)와 구동장치간 CNBS케이블을 점검하십시오. 

CNBS 케이블이 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 케이블이 올바르게 설치되어 있지 

않거나 케이블 불량일 경우 해당 에러가 발생할 수 있습니다. 

 
그림 1.204 제어기 내부(CNBS 케이블) 

 

 

(3) 기타의 부품을 교체하십시오. 

서보보드 → 서보 구동장치 → 모터의 순으로 교체하여 에러발생 여부를 확인하십시오. 

 

 
 

그림 1.205 기타 부품교체 (서보보드, 서보구동장치, 모터) 

 

(BD542) 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 E02781 (○축) 서보록 유지 불가능 – Gain문제 1.1.70.
 

기존 에러코드: E0165 (○축) 서보록 유지 불가능  

 

 

 개요 1.1.70.1.

 

모터 또는 구동장치에 구동을 위한 전류가 규정치 이상으로 공급되지 못하고 있습니다. 로봇 또

는 구동장치를 동작시키기 위해서 서보제어에 의해 만들어진 전류가 규정치 이상으로 공급되지 

못하고 있어 서보보드에서 에러를 감지하며 제어기는 브레이크 해제를 막고 모터 또는 구동장치

에 공급되는 전류를 차단합니다. 

통상 규정치 이상으로 전류가 흐르지 못하는 이유는 로봇등록오류(모터 등록정보 오류)로 인해 

전류루프 Gain이 낮을 경우 발생합니다. 

 

 

 원인 및 점검방법 1.1.70.2.

 

(1) 로봇기종이 맞게 설정되어있는지 확인하십시오 

 

(2) 모터 파워 라인을 점검하십시오. 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

 로봇 기내 배선을 확인하십시오. 

 제어기 내부 배선을 확인하십시오. 

 

(3) 제어기 내부 서보보드와 서보앰프간 CNBS 케이블을 점검하십시오. 

 

(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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(1) 로봇기종이 맞게 설정 되어있는지 확인하십시오. 

TP 화면상의 등록된 로봇기종(메커니즘)과 로봇이 일치하는지 확인하십시오. 

 

 
 

 

 

(2) 파워 라인을 점검하십시오. 

1 차 전원을 Off하고 해당축 구동장치의 U, V, W 를 분리하여 각 상의 단락 유무를 점검하

십시오. 멀티미터(테스터기)와 같은 장비를 이용하여 각 상의 배선을 1:1 로 체크하십시

오. 

 

 

 
 

 

 로봇과 제어기를 연결하는 배선을 확인하십시오. 

제어기와 로봇 또는 구동장치를 연결하는 배선을 제거하여 각 상(U 상, V 상, W 상)이 

서로 또는 접지와 단락된 곳이 있는지 확인하시고, 단락된 곳이 있으면 해당하는 배

선을 교체하셔야 합니다. 

 

  

 경고(Warning) 

전원이 투입된 상태에서 점검시 감전의 위험이 있으므로 주의하십시오 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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그림 1.206 로봇과 제어기간 기본 설치 구성도 

 

 

 로봇내부의 기내배선을 점검하십시오. 

로봇 내부에 모터와 연결되어 있는 배선에 단락 또는 잘못 배선된 곳이 있는지 점검

이 필요합니다. 

 

 
그림 1.207 로봇 기내 배선 

 

 

 제어기 내부 배선을 점검하십시오. 

제어기 내부에 앰프와 설치되어 있는 배선 점검이 필요합니다. 

 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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그림 1.208 제어기 내부(파워부) 

 

 

(3) 제어기 내부 서보 보드(DSP보드)와 구동장치간 CNBS케이블을 점검하십시오. 

CNBS 케이블이 올바로 설치되어 있는지 점검하십시오. 케이블이 올바르게 설치되어 있지 

않거나 케이블 불량일 경우 해당 에러가 발생할 수 있습니다. 

 

 
 

그림 1.209 제어기 내부(CNBS 케이블) 

 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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(4) 기타의 부품을 교체하십시오. 

서보보드 → 서보 구동장치 → 모터의 순으로 교체하여 에러발생 여부를 확인하십시오. 

 

 

 
 

그림 1.210 기타 부품교체 (서보보드, 서보구동장치, 모터) 

 

 

 

  

(BD542) 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 제어기 입력 단상전압 점검절차 1.1.71.
 

(1) 제어기에 부착된 명판의 전압과 실제 입력전압을 확인하십시오. 

제어기에 실제로 공급되는 전압이 명판에 표기된 전압의 허용 범위 이내인지를 확인하십

시오. 입력전압의 허용 범위는 명판에 표기된 값의 10% 이내이고, AC 220V 기준으로 AC 

198V 이상이어야 합니다. 아래의 그림은 제어기의 입력전압의 측정방법을 나타낸 것입니

다. 측정된 전압이 허용 범위를 벗어나는 경우에는 전원 설비를 점검하여 주십시오. 

 

 

 
 

 

 Hi5-C1X 제어기: 측면 터미널 블록의 단상 단자 측정 

 

 
 

그림 1.211 Hi5-C1X 제어기의 단상 전원 터미널 블록 

  

 경고(Warning) 

고전압 측정 시 주변 부품 및 상간 단락 가능성이 있으므로 주의하십시오. 
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 Hi5-C2X 제어기: 측면 터미널 블록의 단상 단자 측정 

 

 
 

그림 1.212 Hi5-C2X 제어기의 단상 전원 터미널 블록 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 제어기 입력 3상 전압 점검절차 1.1.72.
 

(1) 제어기에 부착된 명판의 전압과 실제 입력전압을 확인하십시오. 

제어기에 실제로 공급되는 전압이 명판에 표기된 전압의 허용 범위 이내인지를 확인하십

시오. 입력전압의 허용 범위는 명판에 표기된 값의 10% 이내이고, AC 220V 기준으로 AC 

198V 이상이어야 합니다. 아래의 그림은 제어기의 입력전압의 측정방법을 나타낸 것입니

다. 측정된 전압이 허용 범위를 벗어나는 경우에는 전원 설비를 점검하여 주십시오. 

 

 전면 스위치의 전원라인 측 측정 

 
 

 

그림 1.213 전원 스위치의 전원라인 측 측정 

 

 
 

  

 경고(Warning) 

고전압 측정 시 주변 부품 및 상간 단락 가능성이 있으므로 주의하십시오. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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1) Hi5-C1X 제어기: 측면 터미널 블록의 3상 단자 측정 

 

 
 

그림 1.214 Hi5-C1X 제어기의 3상 전원 터미널 블록 

 

 

2) Hi5-C2X 제어기: 측면 터미널 블록의 3상 단자 측정 

 

 
 

그림 1.215 Hi5-C2X 제어기의 3상 전원 터미널 블록 

 

 

  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 제어기 내부 3상 전압 점검절차 1.1.73.
 

(1) 제어기 내부의 3상 전원 전압을 확인하십시오. 

제어기 전면에 부착된 전장모듈(PSM or PDM)은 각종 전원의 분배 및 중계를 담당하고 있

으며, 3 상 전원은 전장모듈 내 마그네트 스위치를 통하여 온/오프 됩니다. 모터 오프 상

태에서 전장모듈에 입력되는 전압이 AC 220V 기준으로 오차범위가 10%이내인지 점검합니

다. 만약 측정된 전압이 허용 범위를 벗어나는 경우에는 아래와 같이 점검하십시오. 

 

 

 
 

 

그림 1.216 전장모듈에 입력되는 3 상 전원 

 

 

 
 

 

1) 제어기 명판의 전압이 220V 인 경우 

제어기 입력 전압이 AC 220V 인 경우에는 외부에서 전원 스위치 또는 터미널 블록으

로 입력되는 전압과 내부의 전장모듈에 측정된 전압이 동일해야 합니다. 만약 차이

가 있다면 3 상 전원 배선을 점검하시기 바랍니다. 

 

2) 제어기 명판의 전압이 220V 가 아닌 경우 

제어기 입력전원이 AC 220V 사양이 아닌 경우에는 내장된 트랜스포머를 사용하여 3

상 전원을 AC220V 로 변환하여 전장모듈에 연결됩니다. 전장모듈 측에서 측정된 전압

이 AC 220V 기준으로 오차범위가 10%이내인지 점검합니다. 만약 측정된 전압이 허용 

범위를 벗어나는 경우에는 내장된 트랜스포머의 입력과 출력 단자의 연결 상태를 점

검하십시오. 내장된 트랜스포머의 1 차단은 제어기 명판에 표기된 전압으로 연결되어

야 합니다. 트랜스포머의 2차단은 항상 AC 3상 220V로 설정되어 있습니다. 입력단자

와 출력단자가 올바르게 연결된 상태에서도 출력단자에서 AC 3상 220V 가 정상적으로 

출력되지 않으면 트랜스포머 불량입니다. 이때의 트랜스포머의 출력전압 오차는 5% 

이내이어야 합니다. 

 경고(Warning) 

고전압 측정 시 주변 부품 및 상간 단락 가능성이 있으므로 주의하십시오. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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1.2. 부품 교환 요령  
 

고장수리(troubleshooting)시 각 부품 및 기판의 교환요령을 설명합니다.  

 

 

 기판 교환 요령 1.1.1.
 

 
 

 

 
 

 

  

① 작업전에 반드시 전원장치의 전원을 꺼 주십시오. 

 

② 작업자의 손을 청결하게 하여 기름이나 수분이 기판에 묻지 않도록 주의하십시오. 

기판을 잡아야 할 경우에는 그 주위를 잡도록 하십시오. 전자 부품이나 패턴, 

그리고 특히 커넥터의 접촉부분에는 손이 닿지 않도록 주의하여 주십시오. 

 

③ 작업자의 몸(손)과 제어기와는 동전위(同電位)가 되도록 하여 주십시오. 

 

④ 각 기판에는 다수의 커넥터가 있습니다. 교환시에 오삽입, 누락 또는 헐렁한 

상태가 되지 않도록 정확히 삽입하여 주십시오. 커넥터의 명판과 기판상에 인쇄된 

이름을 맞추어 삽입하십시오. 

 

기판 교환시 작업자는 다음의 주의 사항을 유념하여 주십시오. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 기판의 분리 

 

 
 

 

 
 

 

이상의 주의사항을 지키고, 다음의 순서에 따라 기판을 교환하여 주십시오.  

 

 
  

① 먼저 전원 장치의 입력 전원을 제거해 주십시오. 

 

② Rack의 상하에 있는 지지대를 고정하고 있는 나사를 약간만 풀고, 지지대를 왼쪽으로 

이동시킨 후 당겨 빼냅니다. 

 

③ 기판상의 각종 커넥터를 빼십시오. 이때 나사로 체결되어 있는 커넥터의 경우에는 알

맞은 드라이버를 이용하여 풀며, 커넥터에 무리가 가지 않도록 하여 빼십시오. 

 

④ 기판의 전면 상하에 달려있는 Ejector 를 밖으로 당기면 기판은 Rack 에 있는 가이드

레일을 따라 빠져 나오게 됩니다. 

① 메인보드를 교환하고자 할 때는 먼저 필요한 프로그램 / 정수 데이터를 (Notebook) 

PC 의 HR-VIEW S/W 또는 USB Memory 를 이용하여 백업한 후에 교체하여 주십시오. 

 

② 티칭한 프로그램 / 정수 데이터는 메인보드의 SRAM 상에 저장되어 있으므로, 새로

운 기판으로 교체하였을 때는 원하는 기존의 프로그램 / 정수 데이터가 없습니다.   

 

③ 교체한 후에는 앞서 백업(backup)받은 내용을 새로운 기판에 로드(load)하여 사용

하시면 됩니다. 전원이 제거된 상태에서도 프로그램 / 정수 데이터는 백업용 전지

에 의해 SRAM에 남아 있습니다.  

 

④ 실수 또는 기판의 교환으로 인해 백업용 전지의 커넥터가 분리되었을 경우에도 백

업용 커패시터가 있어 약 7 일 정도까지는 프로그램 / 정수 데이터가 유지됩니다. 

그 이후로는 모두 지워지므로 기판을 장기간 보관하고자 할 때는 백업용 전지를 연

결해야 합니다 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 

 

 

 

1-290 

 

기판의 삽입 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

  

① 먼저 전원 장치의 입력 전원을 제거해 주십시오. 

 

② 기판의 전면 상하에 달려있는 Ejector 를 잡고 Rack 에 있는 가이드 레일을 따라 

가볍게 밀어 넣으면서 안으로 젖힙니다. 이때 Rack의 뒷면에 있는 백플레인 보드에 

커넥터가 꽂히는 기분이 들 정도로 세게 밀어 넣습니다. 

 

③ 기판상의 각종 커넥터를 결합하십시오. 이때 나사로 체결되어 있던 커넥터의 

경우에는 알맞은 드라이버를 이용하여 다시 조여 놓으십시오. 

 

④ 기판 지지대를 Rack 의 상하에 있는 나사에 걸면서 오른쪽으로 이동시킨 후 나사를 

조이십시오. 

 

① 메인보드 교체전에 백업했던 프로그램 / 정수 데이터를 (Notebook)PC, 또는 USB 

Memory 를 이용해 교체한 메인보드 메모리에 복사하여 주십시오.  

 

② 반드시 백업용 전지 커넥터가 접속되어 있는지를 확인하십시오.  

 

③ 전지 커넥터가 접속되어있지 않으면, 제어기에 전원이 들어왔을 경우에는 괜찮지만, 

약 7 일 이상 전원이 꺼졌을 경우에는 프로그램 / 정수 데이터가 모두 지워지게 

됩니다. 

 

메인보드의 삽입 후에는 다음 사항을 주의하여 주십시오. 



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 서보 구동장치(Drive Unit) 교환 요령 1.1.2.
  

 
 

 

 
 

 

 서보 구동장치(Drive Unit)의 분리 

 

 
 

 

 서보 구동장치(Drive Unit)의 결합 

 

 
 

  

다른 기종의 서보 구동장치와 호환성이 없는 경우가 있으므로, 앞면 패널의 명판을 반드시 

확인 하십시오. 

① 먼저 전원 장치의 입력 전원을 꺼 주십시오. 

② 서보 구동장치의 보호 커버의 고정볼트를 풀어서 떼어 냅니다. 

③ 단자대에 나사로 고정된 배선을 떼어 냅니다. 

④ 접속되어 있는 커넥터를 모두 떼어 냅니다. 

⑤ 서보 구동장치를 고정하고 있는 나사를 떼어 냅니다. 

⑥ 서보 구동장치를 꺼냅니다. 

서보 구동장치는 무거우므로 꺼낼 때 다치지 않도록 주의하십시오. 또한 옆의 배선

들도 손상되지 않도록 주의하십시오. 

① 먼저 전원 장치의 입력 전원을 꺼 주십시오. 

② 서보 구동장치를 잘 들어서 밀어 넣습니다. 

서보 구동장치는 무거우므로 밀어 넣을 때 다치지 않도록 주의하십시오. 또한 옆의 

배선들도 손상되지 않도록 주의하십시오. 

③ 서보 구동장치를 나사로 고정시키십시오. 

④ 배선들을 단자대에 나사로 조이십시오. 

⑤ 커넥터를 모두 접속시키십시오. 

⑥ 서보 구동장치 보호 커버을 볼트로 체결합니다. 



 

 

 

 

 Hi5a-S/N 제어기 고장수리 
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 전지 교환 요령  1.1.3.
 

본 제어기는 SRAM 의 백업용 전지로서 3.6V 의 리튬(Lithium)전지를 사용하고 있습니다. 전지는 

2 년에 한번씩 정기적으로 교환하여 주십시오.  

SRAM 데이타의 손상을 방지 하기 위해, 먼저 HRVIEW 또는 USB Memory 를 이용하여 SRAM 데이타를 

백업하여 주십시오. 전지를 교환할 때에는 1차 전원을 넣은 상태에서도 무관합니다.  

 

 
 

 

 
 

 

  

① 새로운 리튬 전지를 준비하십시오. 

 

② 제어기의 주전원을 차단하십시오. 

 

③ 리튬전지를 새로운 리튬전지로 교환하십시오. 

 

④ 제어기에 주전원을 공급하십시오. 

[주의사항] 

 

① 폐전지는 아무데나 버리지 마십시오.  

 

② 관련 법규나 규정에 의거한 산업용 폐기물로서 폐전지를 폐기하여 주십시오.  

 

③ 다쓴 전지를 충전하지 마십시오. 폭발할 위험이 있습니다.  

 

④ 당사가 권장하는 사양의 전지만 사용하십시오.  

 

⑤ 전지의 양극과 음극을 합선시키지 마십시오.  

 

⑥ 폐전지를 소각하거나, 고온에 방치하지 마십시오.  



 

 

 

 

1. 고장수리(Troubleshooting) 
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 SMPS의 교환 요령  1.1.4.
 

 
 

 

 SMPS의 분리 

 

 
 

 

 SMPS의 결합 

 

 
 

  

① 먼저 전원 장치의 입력 전원을 꺼 주십시오. 

 

② SMPS의 단자대의 나사를 풀어서 붙어있던 배선을 떼어 냅니다. 

 

③ 기판 Rack에 고정되어 있는 나사 4개를 풀어 주십시오. 

 

④ SMPS 의 상하에 뚫려 있는 구멍에 양손의 검지를 넣고 앞으로 잡아당기면 Rack 에서 

빠집니다. 이때 너무 갑자기 세게 잡아당기면 다칠 수도 있으니 주의하십시오. 

또한 옆의 배선들도 손상되지 않도록 주의하십시오. 

① 먼저 전원 장치의 입력 전원을 꺼 주십시오. 

 

② SMPS 를 오른손으로 감싸쥐고 왼손으로는 옆의 배선들을 옆으로 제치면서 가볍게 

Rack 의 오른쪽 첫 번째 가이드 레일에 밀어 넣습니다. 이때 옆의 배선들이 

손상되지 않도록 주의하십시오. 

 

③ Rack에 나사로 고정시킵니다. 

 

④ 배선들을 단자대에 나사로 고정시킵니다. 

SMPS 는 주 제어전원으로 이용되는 복합전원장치로서 정밀장치이므로 취급에 특별

한 주의를 바랍니다. 
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1.3. 조정 요령 
 

본 제어기는 출하시에 기본적으로 모든 것이 조정이 되어 있으므로 별도로 조정할 필요 없습니다. 

그러나 부품을 교환할 경우에는 일부 조정이 필요하며 그 조정위치와 요령을 설명합니다. 필요한 

경우를 제외하고는 조정하지 말고 문제가 발생하였더라도 그 원인이 밝혀지지 않은 경우에는 

절대로 건드리지 않도록 하십시오.  

 

 

 전원계통의 조정  1.1.1.
 

전원계통에 고장이 발생한 경우, 혹은 전원을 변경한 경우는 각 전원 전압을 측정하여 기준치를 

벗어나는 것은 조정해 주십시오(디지털 전압계를 사용하여 측정하십시오).  

 

표 1-7 전원 기준치 

전 원 측정위치 기준치 조정장소 

1차전원 CB1 입력단자 AC220V ± 10% 
변압기 TR1의 1차 탭은 AC220V로 

정의 

R6,S6,T6 서보앰프 R, S, T AC220V ± 10% CB1의 입력전압 확인 - AC220V 

B2-C2 TB1 B2-C2 AC220V ± 10% 변압기 TR1의 2차 탭절환 

P1-M1 SR1  +24V-G2 DC24V ± 2.0V (주 1) 

P5-M0 SR1  +5V-G1 DC5.1V ± 0.1V SR1상의 Volume 저항 

P15-M0 SR1  +15V-G1 DC15V ± 0.5V (주 1) 

N15-M0 SR1  -15V-G1 DC-15V ± 0.5V (주 1) 

P5E-M5E 

SR1  +5V-GND DC5.4V ± 0.1V SR1의 Volume 저항(주 2) 

로봇 외배용 단자대와 

커넥터의 핀 P5E-M5E 
DC5.1V ± 0.1V SR1의 Volume 저항(주 2) 

(주 1) 기준치에 들어있지 않은 경우는 SR1을 교환하십시오.  

(주 2) 일단 측정장소에서의 기준치를 확인하고, 가능한 로봇의 엔코더에 가장 가까운 단자대, 

커넥터의 핀 사이에서 측정하여 주십시오. 이때 기준치는 DC5.1V±0.1V이어야 합니다.  
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 변압기 1.1.2.
 

 
 

 

본 제어기내 입력전원은 반드시 AC220V 3 상을 사용하여야 합니다. 제어기 출하시 조정완료된 

상태이오니, 당사 요원의 허락없이 절대로 탭을 변경할 수 없습니다.  

 

변압기(TR1)의 입력 1차전원은 반드시 AC220V 3상을 이용하여야 합니다. 

2 차측 단자는 내부 부품들의 사양에 맞는 전원으로 연결되어 있으니, 절대로 손대

지마십시오. 
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