
 

Operation Manual 
for Hi6 Controller 
Hi6 제어기 조작 설명서 

 

 





 Hi6 제어기 조작 설명서 

 이 설명서에 대하여_3 

이 설명서에 대하여 

이 설명서는 현대로보틱스 Hi6 제어기의 기본 사항과 구조 및 산업용 로봇의 공통 조작에 대해 설명합니다. 각 장에서는 기본 

조작 방법뿐만 아니라 여러 응용 기능의 사용 방법에 대해 설명합니다. 

이 설명서에서는 협동로봇을 이용한 직접 교시와 안전 기능 설정 방법, 스폿 용접 기능, 아크 용접 기능, 포지셔너 동기 기능, 

센서 동기 기능 등의 응용 기능에 대해서는 자세히 다루지 않습니다. 관련 정보에 대한 자세한 내용은 협동로봇 보수 설명서와 

응용 기능별 설명서를 참조하십시오. 

제품을 사용하기 전에 반드시 설명서의 내용을 충분히 숙지하시기 바랍니다. 또한 필요할 때 언제든 볼 수 있도록 설명서를 가

까운 장소에 보관하십시오. 

이 설명서는 현대로보틱스 제품을 구매한 고객에게 참조용으로 제공되거나 교육을 위한 내부 교육 자료로 제공되어 사용될 수 

있습니다. 

이 설명서는 표준 사양을 기준으로 작성되었으므로 구입하신 제품의 모델에 따라 일부 내용이 다를 수 있습니다. 또한 이 설명

서의 내용과 사양은 제품의 성능 향상을 위해 예고 없이 변경될 수 있으며 부정확한 내용이나 오탈자로 인해 발생하는 상황에 

대해서 현대로보틱스는 책임이 없습니다. 개정에 관한 상세한 정보는 당사의 인터넷 웹사이트(www.hyundai-robotics.com)를 

방문하여 확인하시기 바랍니다. 

저작권 

이 제품과 설명서에서 다루고 있는 모든 프로그램과 파일, 콘텐츠는 저작권 법과 비밀 유지 계약에 의하여 보호받고 있습니다. 

현대로보틱스가 명시적으로 허용하지 않은 사용, 복사, 제 3 자에의 공개 및 배포 등의 행위는 엄격히 금지됩니다. 

Copyright ⓒ 2023 HYUNDAI ROBOTICS. All rights reserved. 

표기 규약 

이 설명서에서는 내용의 이해를 돕기 위해 다음의 표기 규약과 안전 지시를 사용합니다. 

◼ 그림 설명 

그림은 제품 조작 방법의 이해를 돕고 화면을 설명하는데 사용합니다. 그림을 설명할 때에는 다음과 같이 해당 부분에 숫

자를 표기하고 그에 대응하는 내용을 설명합니다. 

 

◼ GUI (Graphical User Interface) 

GUI 는 메뉴 이름 및 버튼 이름을 대괄호([ ]) 안에 넣고 굵은 글씨로 표시합니다. 여러 메뉴를 순서대로 선택해야 할 때에

는 이름 사이에 > 기호를 넣어 표시합니다. 

 이름이 있는 메뉴: 수동 또는 자동 모드의 초기 화면에서 [메뉴] 버튼을 터치하십시오. 

 여러 메뉴: 수동 모드의 초기 화면에서 [설정] 버튼 > [5: 초기화 > 7: 유닛 설정] 메뉴를 터치하십시오. 

◼ 조작키 표기법 

기능 조작을 위하여 티치 펜던트의 조작부에서 누르는 키는 홑화살괄호(< >)에 넣고 굵은 글씨로 표시합니다. 

 <시작> 키를 누르면 로봇에 작성된 프로그램의 자동 운전을 시작합니다. 
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◼ 상호 참조 

설명서 내에서 연관된 정보로의 바로가기를 제공합니다. 상호 참조는 다음과 같이 굵은 글씨에 큰따옴표(“ ”)로 표시합니다. 

 날짜와 시간 정보 변경에 대한 자세한 내용은 “4.5 날짜 및 시간 설정”을 참조하십시오. 

◼ 참고 사항 

제품을 사용할 때 알아 두면 좋을 유용한 사항이나 추가적인 정보를 다음과 같이 제공합니다. 

참고 상태 표시줄에  아이콘이 깜빡이면 엔지니어(engineer) 모드 상태입니다. 
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안전 주의 사항 

제품의 올바른 사용과 사용자의 안전을 확보하고 재산상의 피해 방지를 위해 반드시 다음의 안전 주의 사항을 숙지한 후 제품

을 사용하시기 바랍니다. 

◼ 위험 

 위험 긴박한 위험: 준수하지 않았을 경우 작업자가 사망하거나 중상을 입을 수 있습니다. 

 설명서의 제품 설치 내용을 숙지하고 지시 사항을 준수하여 로봇 제품과 기타 장치를 설치하십시오. 

 소프트웨어에 치명적인 오류가 발생하면 즉시 사용을 중단하고 고객지원팀에 연락하십시오. 

 제품의 고장이나 파손 등 문제가 있을 때에는 즉시 사용을 중단하고 고객지원팀에 문의하십시오. 

◼ 경고 

 경고 
잠재적인 위험: 준수하지 않았을 경우 작업자가 상해를 입거나 제품이 크게 손상되는 등 재산상의 

손해를 입을 수 있습니다. 

 제어기와 연결하여 사용할 안전 장비는 반드시 안전용 접점 단자 또는 Safety I/O 로 설정한 Configurable digital 

I/O에 이중 신호로 연결하십시오. 일반 접점 단자에 연결하거나 단일 신호로 연결할 경우 규정된 안전 수준을 충족

할 수 없습니다. 

 제어기의 내부 브래킷 뒤로 손가락 등의 신체 부위를 집어 넣지 마십시오. 감전이나 상해의 위험이 있습니다. 

 로봇 응용 시스템 제조자나 로봇 사용자는 설명서의 내용을 숙지하고 제품의 운영 교육을 이수하십시오. 

 작업자와 사용자의 안전을 위해 제품 설치 전 반드시 안전 펜스 등 적절한 안전 시설을 마련하십시오. 

 규격 정보를 확인하여 알맞은 고정 나사를 사용하여 지정된 토크로 체결하십시오. 나사가 헐거우면 로봇이 설치 장소

에서 분리되어 추락하거나 손상될 수 있습니다. 

 제품의 연결부(전원 및 케이블)에 액체나 먼지, 금속 가루 등의 전도성 이물질이 들어가지 않도록 주의하십시오. 또한 

연결부를 뾰족한 물체로 찌르거나 케이블 연결 시 무리한 힘을 가하지 마십시오. 연결 단자의 부식 또는 일시적인 단

락으로 제품이 폭발하거나 화재가 발생할 수 있습니다. 

 배선 정보를 확인하고 장치 유형에 맞춰 알맞은 단자를 이용해 장치를 연결하십시오. 특히, 안전 장치는 일반 단자에 

연결하면 안전 기능을 보장할 수 없으므로 반드시 안전 장치용 단자에 연결하십시오. 

 손상된 케이블을 절대 사용하지 말고 제품 사용 중에는 전원을 분리하지 마십시오. 감전, 화재, 고장, 및 상해의 원인

이 될 수 있습니다. 

 제품을 장시간 사용하면 열이 발생하여 화상 등 상해의 위험이 있습니다. 제품을 만져야 할 경우에는 전원을 끄고 1

시간 이상 방치하여 제품을 충분히 냉각한 후 작업하십시오. 

 로봇의 움직임에 주의하여 티치 펜던트를 사용하십시오. 

 티치 펜던트에서 치명적인 에러를 경고하는 경우 즉시 비상 정지 스위치로 로봇을 정지하고 원인을 파악하여 에러를 

해결하십시오. 에러를 해결할 수 없는 경우 고객지원팀에 문의하십시오. 

 절대 무단으로 제품을 설치, 개조, 분해 및 수리하지 마십시오. 고장 및 사고의 원인이 될 수 있습니다. 또한 이로 인

한 제품의 손상 및 파손에 대해 당사는 책임지지 않습니다. 
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◼ 주의 

 주의 
저위험 요소: 준수하지 않았을 경우 작업자가 경미한 상해를 입거나 제품이 손상되는 등 재산상의 

손해를 입을 수 있습니다. 

 제품을 임의로 설치 또는 개조, 분해, 수리하지 마십시오. 또한 당사의 전문가 이외의 사람이 임의로 제품을 개조하거

나 부품을 부착하는 행위를 금합니다. 이로 인한 제품 고장 발생 시 무상 서비스 및 품질 보증 서비스를 받을 수 없

습니다. 

 자격이 있는 설치 전문가가 해당 국가 및 지역의 관련 규정 및 법규를 준수하여 제품을 설치해야 합니다. 제품을 설

치 및 수리할 때에는 고객지원팀에 문의하여 전문가에게 의뢰하십시오. 

 먼지가 많거나 더러운 곳에 제품을 설치 및 사용하지 마십시오. 먼지나 이물질로 인해 제품이 고장 나거나 성능에 이

상이 발생할 수 있습니다. 

 자성이 있거나 자성의 영향이 미치는 곳 또는 전자파 장해가 있는 곳에 제품을 설치 및 사용하지 마십시오. 자성에 

의해 제품이 손상되거나 성능에 이상이 발생할 수 있습니다. 

 제품 운전 시에는 헐거운 옷이나 장신구를 착용하지 말고, 머리카락이 긴 경우에는 뒤로 묶어 로봇의 관절 등에 끼이

지 않도록 주의하십시오. 

 제품 동작 중에는 작동 범위 내에 들어가거나 로봇을 만지지 마십시오. 상해의 위험이 있습니다. 

 제품은 포장된 상태로 운반하여 파손을 피하고 습도가 낮은 건조한 장소에 보관하십시오. 포장 자재 내부에 습기로 

제품이 손상되거나 고장 날 수 있습니다. 

 제품은 온도와 습도가 변하기 쉬운 곳을 피하고, 깨끗하고 서늘하며 건조한 곳에 보관하십시오. 

 제품 운반 시에는 올바를 자세를 유지하고 두 명 이상이 함께 작업하십시오. 허리나 팔, 다리 등의 신체 부위에 상해

를 입을 수 있습니다. 

 리프팅 장비를 이용해 제품을 운반하는 경우에는 해당 국가 및 지역의 안전 규정 및 장비 사용 지침을 준수하십시오. 

 설명서의 운반 내용을 숙지하고 지시 사항을 준수하여 제품을 운반하십시오. 고객의 제품 운송으로 발생한 제품의 손

상 및 파손에 대해 당사는 책임지지 않습니다. 
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1. 로봇 시스템 

1.1 기본 구성 

산업용 로봇이란 “자동 제어에 의한 조작(manipulation) 기능 및 이동 동작 기능이 탑재되어 산업 현장에서 다양한 작업을 프

로그램으로 실행할 수 있는 기계”입니다. 협동로봇은 산업용 로봇의 한 종류입니다. 

로봇 시스템은 로봇 본체와 본체를 제어하는 제어기로 구성됩니다. 제어기에는 로봇 시스템의 설정 및 수동 조작에 사용하는 

티치 펜던트가 부착됩니다. 

 로봇: 물체를 운반하거나 부품을 조립하는 등 산업 현장에서 다양한 작업을 수행합니다. 

 제어기: 티치 펜던트로 설정한 프로그램의 설정값에 따라 로봇의 동작을 조정합니다. 제어기의 입출력 포트를 이용해 다양

한 외부 장비 또는 장치와 연동할 수 있습니다. 

 티치 펜던트: 로봇 시스템 전체를 관리하는 장치입니다. 로봇에게 특정 자세를 학습시키거나 프로그램을 설정 및 제어할 

수 있습니다. 

로봇 유형에 따른 로봇 시스템의 기본 구성의 예는 다음과 같습니다. 

 

그림 1 LCD 로봇 시스템의 기본 구성 

 

 

LCD 로봇 

제어기 
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그림 2 수직다관절로봇 시스템의 기본 구성 

 

 

그림 3 협동로봇 시스템의 기본 구성 

 

협동로봇 

제어기 

수직다관절로봇 

제어기 



 Hi6 제어기 조작 설명서 

현대로보틱스 로봇 시스템 | 기본 구성_11 

로
봇

 
시
스
템

 

1.1.1 제어기 

◼ 수직다관절로봇 제어기 

 

그림 4 제어기 앞면(좌) / 뒷면(우) 

번호 이름 명 

 연결부 제어기에 기구 및 티치 펜던트를 연결하거나 응용 장치를 내부의 모듈과 연결하는 통로입니다. 

 전원 스위치 제어기의 주전원을 켜거나 끕니다. 

 TP 보관용 고리 티치 펜던트를 걸어 보관합니다. 

 비상 정지 스위치 긴급 상황 발생 시 비상 정지 스위치를 눌러 로봇의 동작을 정지시킵니다. 

 냉각팬 제어기 내부의 가열된 공기를 외부로 강제 유출시키는 장치입니다. 
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◼ 협동로봇 제어기 

 

그림 5 제어기 앞면(좌) / 뒷면(우) 

번호 이름 설명 

 로봇 케이블 커넥터 통신선과 전원선이 내장되어 제어기를 기구와 연결하는 커넥터입니다. 

 전원 커넥터 제어기에 전원을 공급하는 커넥터입니다. 

 전원 차단기 전원 스위치를 이용해 제어기의 주전원을 켜거나 끕니다. 

 환풍구 제어기의 냉각을 위한 공기 유입 통로입니다. 

 손잡이 제어기의 전면과 후면에 장착되어 운반에 사용합니다. 

 비상 정지 스위치 긴급 상황 발생 시 비상 정지 스위치를 눌러 로봇의 동작을 정지시킵니다. 

 응용 장치 연결구 응용 장치를 내부의 모듈과 케이블로 연결할 경우 사용하는 통로입니다. 

 티치 펜던트 연결구 직결형의 티치 펜던트를 연결하는 통로입니다. 

 I/O 연결 블록 주변 기기를 제어기에 연결합니다. 

 도어 도어를 열어 제어기의 측면을 개방합니다. 

 냉각팬 제어기 내부의 가열된 공기를 외부로 강제 유출시키는 장치입니다. 
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1.1.2 티치 펜던트 

티치 펜던트는 TP600 과 TP630 을 지원합니다. 이 조작 설명서에서는 TP600 모델을 기준으로 사용 방법을 설명합니다. 

TP600 은 Hi6 제어기 전용으로 개발된 모델로 큰 화면의 터치 스크린을 제공합니다. 

 

그림 6 TP600 앞면(좌) / 뒷면(우) 

번호 이름 설명 

 조작키 로봇의 동작을 제어하고 명령을 입력하거나 메뉴를 선택하고 설정합니다. 

 디스플레이 터치 스크린으로 로봇의 동작 상태와 설정 정보를 확인 및 변경합니다. 

 모드 스위치 
모드 스위치를 돌려 운전 모드( 수동/ 자동/ 원격)를 선택합니다. 티치 

펜던트에서 모드 스위치 키를 빼면 선택된 운전 모드로 잠금 설정됩니다. 

 비상 정지 스위치 긴급 상황 발생 시 비상 정지 스위치를 눌러 로봇의 동작을 정지시킵니다. 

 조그 다이얼 조그 다이얼을 돌려 메뉴를 설정합니다. 

 마운팅 브래킷 티치 펜던트를 들거나 걸어 보관합니다. 

 인에이블링 스위치 

수동 모드에서 티치 펜던트로 로봇 조작 시, 안전 스위치로 사용합니다. 

 1 단, 3 단: 로봇 운전이 정지됩니다. 3 단일 경우, 2단을 거치지 않고 1 단으로 복귀합니

다. 

 2단: 로봇을 조작할 수 있습니다. 

 케이블 연결 커넥터 제어기와 연결하기 위한 케이블을 연결하는 커넥터입니다. 

 USB 연결 포트 이동식 저장 장치 등 USB 통신으로 접속 가능한 장치를 연결합니다. 

 

 

 

 



Hi6 제어기 조작 설명서  

14_로봇 시스템 | 기본 구성 현대로보틱스 

TP630 은 기존 Hi5a 제어기와 동일한 조작키 사용 환경을 적용한 모델로 TP600 의 화면과 유사한 구성의 화면을 제공합니다. 

 

그림 7 TP630 앞면(좌) / 뒷면(우) 

◼ 조작키 

조작키 이름 설명 

 
shift 

 <shift> 키를 특정 키와 함께 누르면 해당 키의 기능이 전환됩니다. 

 JOB 편집 창에서 <↑/↓> 키와 함께 누르면 사용 중인 화면을 전환할 수 있습니다. 

 
ctrl <ctrl> 키를 특정 키와 함께 누르면 해당 키에 정의된 기능이 실행됩니다. 

 
위/아래 수동 모드에서 <↓/↑> 키를 누르면 스텝 단위로 전진 또는 후진합니다. 

 

정지 

<정지> 키를 누르면 자동 운전 중인 로봇이 일시적으로 멈춥니다. 

 로봇이 정지하면 정지 램프가 켜지고 시작 램프가 꺼집니다. 

 로봇은 작성된 프로그램의 경로 수행 중에 정지된 상태이므로 주변 장치와 충돌할 위험

은 없습니다. 

 

시작 
<시작> 키를 누르면 로봇에 작성된 프로그램의 자동 운전을 시작합니다. 로봇의 자동 

운전이 시작되면 시작 램프가 켜지고 정지 램프가 꺼집니다. 

 

모터 

로봇 각 축의 모터에 서보 전원을 공급합니다. 

 수동 모드에서 <모터> 키를 누르면 모터 램프가 깜빡입니다. 

 자동 모드에서 <모터> 키를 누르면 모터 램프가 켜집니다. 

 
enter 

 수치 입력 시 <enter> 키를 누르면 입력값이 설정에 적용됩니다. 

 허락/거부(Yes/No)의 응답에 대해 <enter> 키를 누르면 허락(Yes)이 선택됩니다. 

 수동 모드에서 명령문 수정 시, 문장 커서 상태에서 <enter> 키를 누르면 명령문 인수
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조작키 이름 설명 

를 편집할 수 있는 단어 커서 상태로 전환됩니다. 

 
esc 

 키 입력이나 진행 중인 각종 기능을 취소합니다. 

 <esc> 키를 누르면 변경 내용을 저장하지 않고 상위 레벨로 전환할 수 있습니다. 

 
왼쪽/오른쪽 

 텍스트 입력 시, 커서를 이전 또는 다음으로 이동합니다. 

 단어 커서 상태에서 <←/→> 키를 누르면 기록된 스텝이나 다른 기능 인수로 이동합니

다. 

 

숫자키 

 숫자를 입력합니다. 

 <shift> 키와 함께 누르면 부호(- / +)나 쉼표(,)를 입력하거나, 명령문 또는 인수를 삭제

할 수 있습니다. 

 <BS>: Backspace. 커서가 입력된 위치에서 텍스트를 한 글자씩 지웁니다. 또한 명령어 

편집 시 인수를 선택하고 <BS> 키를 누르면 인수 값 전체를 삭제할 수 있습니다. 

조그키 

수동 모드에서 모터가 켜진 상태에서 인에이블링 스위치를 잡고 있는 동안, 

<enter/esc/←/→> 키와 숫자키는 ‘조그키’로 동작합니다. 

 각 키에 지정된 축의 이름은 디스플레이의 우측 가장자리에 표시됩니다. 

 <→> 키는 증가(+), <←> 키는 감소(-) 방향입니다. 
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1.2 기본 사용 

1.2.1 전원 켜기 

참고 전원을 켜고 끄는 방법은 제어기별로 다를 수 있습니다. 

◼ 수직다관절로봇 제어기 

로봇을 기동하려면 로봇 제어기에 전원을 공급해야 합니다. 

제어기 좌측의 전원 스위치를 ON 방향으로 돌리십시오. 제어기의 메인 전원이 연결됩니다. 전원이 연결되면 로봇 시스템이 부

팅되어 티치 펜던트의 디스플레이가 켜지고 모든 장치가 켜집니다. 

 

◼ 협동로봇 제어기 

협동로봇의 전원은 제어기의 전원 커넥터를 통해 공급됩니다. 

전원 차단기의 스위치를 밀어 올리십시오. 전원이 연결되면 로봇 시스템이 부팅되어 티치 펜던트의 디스플레이가 켜지고 협동

로봇 LED 램프가 흰색으로 켜집니다. 
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1.2.1.1 모터 전원 투입 및 조작 가능 상태 

티치 펜던트의 모드 스위치와 안전 플러그의 상태에 따라 모터 전원 투입 및 조작 가능 상태가 결정됩니다. 

안전 플러그 모드 스위치: 수동 모드 스위치: 자동 

해제 
 Motor ON 가능 

 스텝 전후진 가능 
Emergency (Motor Off) 

투입 
 Motor ON 가능 

 스텝 전후진 가능 

 Motor ON 가능 

 정상 속도 운전 

 

참고 
일반 산업용 로봇에는 안전 플러그를 사용합니다. 그러나 LCD 로봇에는 안전 플러그 대신 라이트 커튼을 

사용합니다. 

1.2.2 전원 끄기 

모든 작업을 수행한 후, 로봇을 정지하고 제어기의 전원 버튼을 끄는 모든 동작을 말합니다. 

 주의 

 로봇을 장시간 사용하지 않을 때에는 엔코더 배터리가 방전될 수 있으므로 로봇을 기준 위치로 이동시킨 

후 전원을 해제하십시오. 

 엔코더 배터리에 전압 저하 알람이 발생한 상태에서 전원을 해제하면 엔코더 데이터가 소멸될 수 있으므

로 주의하십시오. 

◼ 수직다관절로봇 제어기 

1. 티치 펜던트의 <정지> 키를 누르십시오. 운전 중인 로봇이 동작을 멈추고 정지 램프가 켜집니다. 

2. 티치 펜던트의 비상 정지 스위치를 누르십시오. 로봇 모터에 서보 전원이 차단되어 모터가 꺼집니다. 
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3. 제어기 좌측의 전원 스위치를 OFF 방향으로 돌리십시오. 로봇 시스템의 전원이 차단됩니다. 

 

◼ 협동로봇 제어기 

1. 티치 펜던트의 <정지> 키를 누르십시오. 운전 중인 로봇이 동작을 멈추고 정지 램프가 켜집니다. 

2. 제어기의 비상 정지 스위치를 누르십시오. 로봇 모터에 서보 전원이 차단되어 모터가 꺼집니다. 

 

3. 전원 차단기의 스위치를 밀어 내리십시오. 전원이 차단되면 로봇 시스템이 꺼져 티치 펜던트의 디스플레이와 협동로봇의 

LED 램프가 꺼집니다. 
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1.2.3 티치펜던트 화면의 언어 변경하기 

티치펜던트의 언어가 맞지 않을 경우, 다음의 절차로 변경할 수 있습니다. 다음 예는 한국어 모드를 영어 모드로 변경하는 예입

니다. 

1. 우버튼 막대의 [메뉴] 버튼을 클릭하십시오. 

 

2. [9: TP 응용프로그램 종료]를 선택하십시오. 

 

3. 우 상단의 지구본 아이콘을 클릭하십시오. 
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4. 팝업 메뉴에서 [English]를 선택하십시오. 

 

 

5. 우하단의 [run TP] 버튼을 클릭하고, 8초 정도 기다리십시오. 
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1.2.4 Hi6 티치 펜던트 화면 

로봇의 동작을 제어하거나 로봇과 연동된 장치를 관리할 수 있습니다. Hi6 티치 펜던트 화면은 다음과 같이 구성됩니다. 

 

그림 8 Hi6 티치 펜던트 화면 구성 

번호 설명 

 
상태 표시줄입니다. 티치 펜던트의 통신 상태와 운전 모드, 로봇 시스템의 상태와 메커니즘을 표시합니다. 자세한 

내용은 “1.2.4.1 상태 표시줄”을 참조하십시오. 

 기능 버튼을 이용해 설정값을 확인하고 변경합니다. 자세한 내용은 “1.2.4.3 기능 버튼”을 참조하십시오. 

 
작업 영역입니다. JOB 프로그램을 편집하고 모니터링 정보를 확인하는 등 다양한 작업을 수행합니다. 여러 작업을 

동시에 수행할 수 있습니다. 

 
메뉴 버튼을 이용해 메뉴의 설정값을 확인 및 변경하고, 다양한 기능을 실행합니다. 자세한 내용은 “1.2.4.4 메뉴 

버튼”을 참조하십시오. 

 조그 막대입니다. [좌표계] 버튼으로 선택한 조그 수행의 기준 좌표계에 따라 변경된 축의 이름이 표시됩니다. 

 

이력 표시줄입니다. 자세한 내용은 “1.2.4.2 이력 표시줄”을 참조하십시오. 

 현재 시간 정보와 티치 펜던트의 메모리 사용 현황이 표시됩니다. 또한 에러 메시지 또는 경고 메시지를 확인할 

수 있습니다. 

 화면에 소프트 키보드를 표시하거나 숨깁니다. 소프트 키보드 사용 중에는 키보드의 위치를 화면의 상단으로 이동

할 수 있습니다. 
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1.2.4.1 상태 표시줄 

 

그림 9 상태 표시줄 

번호 설명 

 로봇 제어기 플랫폼의 이름입니다. 

 티치 펜던트와 로봇 제어기 본체의 COM 모듈 간 이더넷 통신의 상태를 표시합니다. ( : 정상 / : 응답 없음) 

 

로봇의 운전 방식을 표시합니다. 

 수동: 조그로 로봇을 제어하고, JOB 프로그램을 작성하는 로봇 교시 모드입니다. 

 자동: JOB 프로그램을 재생하여 로봇을 자동으로 운전하는 모드입니다. 

 원격수동: 모드를 원격에서 I/O신호로 결정하는 상태입니다. (현재 상태: 수동 모드) 

 원격자동: 모드를 원격에서 I/O신호로 결정하는 상태입니다. (현재 상태: 자동 모드) 

 로봇 시스템의 다양한 상태를 표시합니다. 

 로봇의 동작 상태를 표시합니다. ( : 모터 ON / : 로봇 재생 중 / : 로봇 정지) 

 선택된 로봇 메커니즘의 모델명을 표시합니다. 

1.2.4.2 이력 표시줄 

 

그림 10 이력 표시줄 

번호 설명 

 
날짜와 시간 정보가 표시됩니다. [메뉴] 버튼 > [08: 날짜, 시간 설정] 메뉴를 터치하면 날짜와 시간 정보를 변경할 

수 있습니다. 날짜와 시간 정보 변경에 대한 자세한 내용은 “4.5 날짜 및 시간 설정”을 참조하십시오. 

 

 티치 펜던트의 메모리(RAM) 사용 현황이 표시됩니다. 메모리의 전체 용량 대비 사용 및 잔여 용량이 막대그래프

에 나타나고 잔여 용량(MByte)은 수치로도 확인할 수 있습니다. 

 에러 또는 경고 상황이 발생하면 메모리 사용 현황 대신 알림 메시지가 나타나 약 1 분 동안 깜빡인 후 멈춥니다. 

 알림 메시지 우측에서 에러 및 경고 발생 시점을 확인할 수 있습니다. 또한 알림 메시지를 터치하면 새 창에서 에

러 및 경고 발생 이력을 확인할 수 있습니다. 

 알림 메시지에 대한 자세한 내용은 “2.5 에러 정보”를 참조하십시오. 

 

화면에 소프트 키보드를 표시합니다. 소프트 키보드의 사용 방법에 대한 자세한 내용은 “3.2.4.4 소프트 키보드”를 

참조하십시오. 

 소프트 키보드 사용 중에 [ ] 버튼을 터치하면 키보드의 위치를 화면 상단으로 이동할 수 있습니다. 

 소프트 키보드를 숨기려면, [ ] 버튼을 터치하십시오. 
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1.2.4.3 기능 버튼 

 번호 설명 

 

 

[기록조건] 버튼: move 문 기록 조건의 기본값을 설정합니다. 

[기록조건] 버튼을 터치한 후 설정창에서 보간, 이동 속도와 단위, Accuracy, 툴 번호를 입력하고 [확인] 

버튼( )을 터치하십시오. 

 

[실행단위] 버튼: 수동 또는 자동 모드에서의 프로그램 실행 단위를 설정합니다. 

   

 수동 모드: 원하는 옵션이 나타날 때까지 [실행단위] 버튼을 반복해서 터치하십시오. 

 [cmd]: 명령어 한 행씩 실행합니다. 

 [step]: 한 스텝씩 실행합니다. 

 [end]: end 명령문까지 실행합니다. 

   

 자동 모드: [실행단위] 버튼을 터치한 후 설정창에서 옵션을 설정하십시오. 

 [1cycle]: end 명령문까지 실행 후 정지합니다. 

 [cont]: end 명령문까지 실행 후 스텝 0 부터 다시 실행합니다. 

 

[속도조절] 버튼: 사용자의 안전을 위해 스텝 속도를 설정합니다. 

[속도조절] 버튼을 터치한 후 설정창에서 스텝 전후진 최고 속도와 자동 운전 속도 비율을 설정하십시오. 

   

 수동 모드: 스텝 FWD/BWD 제한 속도(㎜/sec)를 표시합니다. 

 자동 모드: 재생 속도(%)를 표시합니다. 

 

[조그 속도 레벨/조그 인칭] 버튼: 축별 또는 직교 조그의 속도 레벨과 조그키의 사용 모드를 

설정합니다. 

 [ / ]: 원하는 축별 또는 직교 조그의 속도 레벨(1: 저속 ~ 8: 고속)이 나타날 때까지 버튼을 반복하

여 터치하십시오. 버튼을 길게 터치하면 최저 또는 최고 레벨을 한 번에 설정할 수 있습니다. 

   

 [1]: 레벨 값을 터치하면 레벨 값의 좌측 상단에 inch 표시가 나타나고 인칭 모드로 

전환됩니다. 일반 모드로 돌아가려면 레벨 값을 터치하십시오. inch 표시가 사라집니

다. 

 
[툴] 버튼: 선택된 툴 번호를 확인하고 설정합니다. 

[툴] 버튼을 터치한 후 설정창에서 툴 번호를 입력하고 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 
    

[건] 버튼: 선택된 건 번호를 확인하고 건의 ON/OFF 상태를 설정합니다. 

건 번호를 확인하고 [건] 버튼을 터치하십시오. 건의 상태가 ON 또는 OFF 로 

전환되고 버튼의 색이 변경됩니다. 

 [도움말] 버튼: 선택된 명령문이나 에러 메시지 또는 경고 메시지에 대한 상세 정보가 나타납니다. 

 

참고 

 조그 인칭 모드: 일반 모드에서는 조그키를 누르고 있는 동안 로봇이 계속 움직이지만, 인칭 모드에서는 

각 인칭 레벨의 설정 값만큼만 이동한 후 정지하므로 세밀하게 조작할 수 있습니다. 

 건(GUN) 

 스폿용접을 사용할 때, 스텝 기록 시 GUN 가압 동작의 기록 여부를 결정합니다. <shift> 키와 함께 

누르면 GUN 신호가 수동 출력됩니다. 

 아크용접을 사용할 때, 자동 운전 시에 램프가 켜져 있으면 실제로 아크 용접을 진행하고, 램프가 

꺼져 있으면 아크용접을 진행하지 않고 티칭된 궤적만을 확인합니다. 
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1.2.4.4 메뉴 버튼 

 번호 설명 

 

 

메커니즘(mechanism): 선택된 메커니즘을 확인하고 설정합니다. 

원하는 메커니즘 그룹이 나타날 때까지 [메커니즘] 버튼을 반복해서 터치하십시오. 초기 

설정에서 로봇 모델이 선택되지 않은 경우, 메커니즘 그룹이 표시되지 않고 미초기화 표시가 

나타납니다. 

 

좌표계(coordinate system): 조그 수행의 기준 좌표계를 확인하고 설정합니다. 

원하는 좌표계 방식이 나타날 때까지 [좌표계] 버튼을 반복해서 터치하십시오. 선택한 기준 

좌표계에 따라 변경된 축의 이름이 화면 우측 조그 막대에 나타납니다. 

 

 축(Joint) 좌표계: 조그 막대에 각 축의 이름이 표시됩니다. 축 이름 우측의 [-/+] 버

튼을 터치하면 해당하는 축을 움직일 수 있습니다. 

 

 로봇(Robot) 좌표계: 조그 막대에 X, Y, Z, RX, RY, RZ 와 부가축이 표시됩니다. 로봇 

좌표계를 기준으로 로봇의 툴 끝(TCP, Tool Center Point)을 이동 및 회전할 수 있습

니다. 

 

 사용자(User) 좌표계: 조그 막대에 X, Y, Z, RX, RY, RZ 와 부가축이 표시됩니다. 사

용자 좌표계를 기준으로 로봇의 툴 끝(TCP)을 이동 및 회전할 수 있습니다. 

 

 툴(Tool) 좌표계: 조그 막대에 X, Y, Z, RX, RY, RZ 와 부가축이 표시됩니다. 툴 좌표

계를 기준으로 로봇의 툴 끝(TCP)을 이동 및 회전할 수 있습니다. 

 

기록(RECord): JOB 프로그램에서 move 문을 입력합니다. 

[기록] 버튼을 터치하십시오. 현재 커서 위치의 바로 아래에 move 문이 입력됩니다. 

 로봇의 현재 자세가 타겟 포즈로 기록되고 move 문의 보간, 이동 속도와 단위, 정밀도, 툴 

번호, 메커니즘 세트는 [기록조건] 버튼으로 설정한 값이 적용됩니다. 

 타겟 포즈와 move 문 기록 조건값은 추후에 편집할 수 있습니다. 

 

(<shift> 키 조합 시) 위치 수정: JOB 프로그램에서 로봇의 현재 자세를 스텝의 타겟 

포즈로 적용합니다. 

 

명령 입력: 원하는 명령어를 입력합니다. 

[명령입력] 버튼을 터치한 후 명령 입력창에서 명령어를 터치하십시오. 현재 커서 위치의 바로 

아래에 명령문이 입력됩니다. 명령 입력에 대한 자세한 내용은 “3.2.2 명령문 입력”을 

참조하십시오. 

 
(<shift> 키 조합 시) 삭제: JOB 프로그램에서 명령문을 삭제합니다. 

 

속성: 명령문의 속성을 확인합니다. 

명령문을 터치하여 선택한 후 [속성] 버튼을 터치하십시오. 명령문의 속성창이 나타납니다. 

 

(<shift> 키 조합 시) 블록 편집: JOB 프로그램에서 복사하기, 잘라내기, 붙여넣기를 

수행할 수 있는 블록 편집 모드로 진입합니다. 블록 편집에 대한 자세한 내용은 “3.2.4.5 

블록 편집 모드”를 참조하십시오. 

 [메뉴]: 프로그램의 서비스 기능 메뉴를 사용합니다. 

 [설정]: 프로그램의 시스템 메뉴를 이용해 사용 환경을 설정합니다. 

 

즐겨찾기: 코드 번호를 이용해 미리 지정한 기능을 빠르게 실행합니다. 

[즐겨찾기] 버튼을 터치한 후 코드 번호를 입력하고 [확인] 버튼을 터치하십시오. 지정된 기능이 

실행됩니다. 
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사용자키: 사용자키 영역에 버튼으로 할당한 기능을 로봇 티칭 시 사용합니다. 

[사용자키] 버튼을 터치하십시오. 메뉴 버튼 영역이 사용자키 영역으로 전환되어 미리 버튼으로 

할당한 기능을 사용할 수 있습니다. 메뉴 버튼 영역으로 돌아가려면, [사용자키] 버튼을 

터치하거나 <esc> 키를 누르십시오. 

1.2.4.5 작업 영역 

JOB 프로그램을 편집하고 모니터링 정보를 확인하는 등 다양한 작업을 수행하는 작업 영역입니다. 

 

그림 11 작업 영역 구성 

번호 설명 

 

작업 영역은 상하, 두 개의 패널 스택으로 기본 구성됩니다. 

 각 패널 스택에 패널창을 추가하여 여러 작업을 동시에 수행할 수 있습니다. 

 기존 패널 스택의 상단과 하단에 또는 패널 스택 사이에 새 패널 스택을 추가할 수 있습니다. 

 

패널 스택입니다. 현재 열려 있는 모든 패널의 이름이 표시되며 선택된 패널창이 하단에 나타납니다. 

 패널명을 터치하여 선택한 후 원하는 위치로 끌어 놓으면 패널창의 순서를 바꿀 수 있습니다. 

 패널명을 터치하여 선택한 후 다른 패널 스택으로 끌어 놓으면 패널창의 위치를 다른 패널 스택으로 이동할 수 있

습니다. 

 패널명을 터치하여 선택한 후 기존의 패널 스택 외 다른 위치로 끌어 놓으면 새 패널 스택이 추가되고 패널창이 

새 패널 스택에서 열립니다. 
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 [+]: 패널 선택창에서 원하는 모니터링 항목을 선택하여 새 패널창으로 엽니다. 패널창은 패널 스택에 탭으로 추

가됩니다. 

 [X]: 선택한 패널창을 닫습니다. 패널 스택에 패널창이 하나만 있을 경우에는 해당 패널창을 닫을 수 없습니다. 
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 2. 운전 

운전은 로봇에게 작업 내용을 지시하고 그 내용을 확인하는 행위를 말합니다. 산업용 로봇에서는 일반적으로 수동(manual) 운

전 방식과 자동(auto) 운전 방식을 사용합니다. 수동 운전은 로봇에 작업 내용을 직접 지시하는 것이고 자동 운전은 지시된 작

업 내용을 로봇이 반복하여 실행하도록 하는 것입니다. 

2.1 수동 운전 

수동 운전이란 안전한 속도에서 로봇을 직접 교시하고 확인하는 운전 방법입니다. 

2.1.1 운전 방법 

조그키를 이용하여 로봇에 작업 내용을 지시하고 지시된 작업 내용을 확인하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. 안전 펜스와 로봇의 동작 범위 내에 사람 또는 장애물 유무를 확인하십시오. 

2. 티치 펜던트의 모드 스위치를 돌려 운전 방식을 수동 모드로 설정하십시오. 

 

3. Hi6 티치 펜던트 화면의 상태 표시줄에서 운전 방식이 수동 모드로 설정되어 있는지 확인하십시오. 

 

 자동 모드로 설정된 경우, 티치 펜던트의 모드 스위치를 돌려 운전 방식을 수동 모드로 설정하십시오. 
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4. JOB 프로그램창에서 [프로그램] 버튼을 터치하십시오. 프로그램 선택창이 나타납니다. 

 

5. 프로그램 선택창의 목록에서 프로그램을 선택하거나 프로그램 번호를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 

6. 티치 펜던트의 <모터> 키를 누르십시오. 모터 램프가 깜빡이고 로봇 각 축의 모터에 서보 전원 공급을 위한 준비 상태가 

됩니다. 

7. 티치 펜던트 뒷면의 인에이블링 스위치를 누르십시오. 모터 램프가 켜지고 모터의 브레이크가 해제되어 서보 전원이 공급

됩니다. 로봇을 움직일 수 있는 상태가 됩니다. 

8. 조그키를 이용해 속도 레벨이나 좌표계의 이동 조건에 따라 로봇을 조작하십시오. 

 로봇의 위치를 저장하려면, 원하는 위치에서 [기록] 버튼을 터치하십시오. 스텝이 기록됩니다. 

 스텝에 필요한 기능을 기록하려면, [명령입력] 버튼을 터치하십시오. 

 수동으로 전진 또는 후진하며 기록된 로봇의 위치를 확인하려면 <↓/↑> 키를 누르십시오. <↓/↑> 키를 누르고 있

는 동안 로봇이 스텝 단위로 이동합니다. 로봇이 목표 스텝에 도달하면 명령어 앞에 수행 완료 표시( . )가 나타나고 

정지합니다. 
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2.1.2 운전 속도 조정 

수동 모드에서는 스텝 전후진 운전과 수동 조그 조작을 이용해 로봇을 조작합니다. Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 기능 버튼으로 

스텝의 전후진 제한 속도( )와 조그의 속도 레벨( )을 확인하고 조절할 수 있습니다. 

 

스텝의 제한 속도를 설정하려면, [속도조절] 버튼을 터치한 후 설정창에서 속도값을 입력하십시오. 스텝 전후진 제한 속도는 [속

도조절] 버튼에 단위(㎜/sec)와 함께 숫자로 표시됩니다. 로봇 툴과 링크의 최고 속도는 제한 속도 이하로 제한됩니다. 
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예를 들어, 수동 모드의 제한 속도가 250 ㎜/s 로 설정되어 있고 기록된 스텝의 속도가 1000 ㎜/s 일 경우 스텝 전후진 운전 

시 스텝의 이동 속도는 250 ㎜/s 로 제한됩니다. 기록 속도가 100 ㎜/s 일 경우, 기록 속도가 제한 속도를 초과하지 않으므로 

로봇은 100 ㎜/s 로 이동합니다. 

참고 자동 모드일 때, [속도조절] 버튼에는 스텝 제한 속도(㎜/sec) 대신 재생 속도(%)가 표시됩니다. 

조그 속도 레벨(1: 저속~8: 고속)을 설정하려면, 원하는 속도 레벨이 나타날 때까지 [ / ] 버튼을 반복하여 터치하십시오. 조

그 속도 레벨은 [ / ] 버튼 사이에 숫자로 표시됩니다. 이 때에도 로봇 툴과 링크의 최고 속도는 제한 속도 이하로 제한됩니

다. 

 
 

 주의 
툴 데이터의 길이와 각도가 실제와 다르게 설정되어 있으면 수동 모드에서 툴이 너무 빠르게 동작할 수 

있습니다. 로봇을 조작하기 전에 반드시 툴 데이터가 올바르게 설정되어 있는지 확인하십시오. 

2.1.3 스텝 전후진 

스텝 전후진이란 수동 모드에서 로봇을 조작하는 방법의 하나로 기록된 프로그램을 재생하는 것입니다. 스텝 전후진으로 로봇

을 조작하면 기록된 프로그램의 경로와 상호 인터록 관계를 안전한 속도 범위에서 확인할 수 있습니다. 

스텝 전후진 시 실행 단위는 Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [실행단위] 버튼에서 확인 및 설정할 수 있습니다. 

 

스텝 전후진 시 실행 단위를 설정하려면, 원하는 옵션이 나타날 때까지 [실행단위] 버튼을 반복해서 터치하십시오. 

 

 [cmd]: 명령어 한 행씩 실행합니다. 

 [step]: 한 스텝씩 실행합니다. 

 [end]: end 명령문까지 실행합니다. 
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실행 단위가 cmd 또는 step 으로 설정되어 있을 때, 로봇은 설정된 Accuracy 영역을 무시하고 기록된 스텝까지 도달하지만 

end 로 설정되어 있을 경우에 로봇은 자동 모드에서의 재생 시와 동일한 경로로 동작합니다. 

실행 단위를 cmd 또는 step 으로 설정하고 스텝 전후진을 수행할 때는 코너링이 없는 경로상에서 로봇이 동작합니다. 코너링에 

대한 자세한 내용은 “2.3.1.4 Accuracy”를 참조하십시오. 

 

그림 12 cmd/step 설정 시 재생 전후진 경로 

실행 단위를 end 로 설정하고 스텝 전후진을 수행하면 정지 위치에 따라 로봇의 경로가 달라집니다. 즉, 로봇이 코너링이 아닌 

다른 곳에서 정지한 후 전진을 실행하면 원래 코너링의 경로를 복구하지만, 후진을 실행하면 기록된 스텝까지 이동하며 이 때 

기록된 스텝에서는 정지 후 즉각 이전 스텝으로 이동합니다. 로봇이 코너링에서 정지한 후에는 전후진 시 모두 이전의 코너 경

로를 유지합니다. 

 

그림 13 end 설정 시 재생 전후진 경로 

로봇이 코너링에서 정지한 후 전진을 실행하면 원래 코너 경로를 따라 동작합니다. 여기서 다시 후진을 실행하다가 이전 스텝

에 다 도달하지 못한 상태에서 다시 전진을 실행할 때는 원래의 코너링의 경로를 만들지 못하는 경우가 있습니다. 즉, 스텝의 

거리가 원래 보다 짧아져서 기존의 Accuracy 조건을 만족할 수 없으면 원래의 코너 경로 보다 작게 코너 경로가 만들어집니다. 

 

그림 14 스텝 후진 후 전진 시 로봇 경로 변경 예 
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스텝 전후진 시의 최고 속도와 펑션 실행 여부를 설정할 수 있습니다. Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [실행단위] 버튼을 터치한 

후 설정창에서 속도값과 펑션 실행 옵션을 설정하십시오. 

 

 [2: 스텝 전/후진시 최고속]: 수동 속도에 설정한 값과 동일합니다. 

 [3: 스텝 전진시 펑션 실행]: 펑션 실행 옵션을 선택합니다. 

 Off: 스텝 전후진 시 펑션을 실행하지 않습니다. 외부 I/O 조건과 무관하게 로봇 경로만 확인할 수 있습니다. 외부 

시스템과의 인터록이 동작하지 않으므로 주의해야 합니다. 

 On: 모든 펑션을 실행합니다. 외부 인터록이 완성된 후 사용해야 합니다. 

 I On: 입력 대기 펑션만 실행합니다. 외부 인터록에 의한 안전 확인이 필요한 경우 사용하십시오. 
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 2.2 자동 운전 

자동 운전이란 로봇이 작업할 내용을 교시한 후 로봇에게 작업을 시키는 운전 방법입니다. 

2.2.1 운전 방법 

로봇에게 작업 내용을 교시하고 작업을 시키는 방법은 다음과 같습니다. 

1. 안전 펜스와 로봇의 동작 범위 내에 사람 또는 장애물 유무를 확인하십시오.  

2. 티치 펜던트의 모드 스위치를 돌려 운전 방식을 자동 모드로 설정하십시오. 

 

3. Hi6 티치 펜던트 화면의 상태 표시줄에서 운전 방식이 자동 모드로 설정되어 있는지 확인하십시오. 

 

 수동 모드로 설정된 경우, 티치 펜던트의 모드 스위치를 돌려 운전 방식을 자동 모드로 설정하십시오 

4. 초기 화면의 좌측에서 [속도조절] 버튼을 터치하십시오. 조건 설정창이 나타납니다. 
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5. 프로그램의 반복 옵션과 로봇의 운전 속도를 설정하십시오. 

 

 [1: 동작 사이클]: 자동 운전 시 실행되는 프로그램의 반복 여부를 설정합니다. 

 [6: 자동운전 속도비율]: 자동 모드에서 프로그램 재생 시 로봇의 운전 속도(%)를 설정합니다. 

예를 들어, 운전 속도를 100 으로 설정하면 스텝의 기록 속도로 로봇이 이동하고 50 으로 설정하면 기록 속도의 

50% 비율로 로봇이 이동합니다. 

6. 티치 펜던트의 <시작> 키를 누르십시오. 시작 램프가 켜지고 로봇이 작성된 프로그램에 따라 작업을 수행합니다. 
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2.2.2 운전 속도 조정 

자동 운전 시에는 Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [속도조절] 버튼에 프로그램 재생 시 로봇의 운전 속도(%)가 표시됩니다. 표시

된 운전 속도는 스텝에 기록되어 있는 속도에 대한 로봇의 이동 속도의 비율입니다. 

 
 

참고 수동 모드일 때, [속도조절] 버튼에는 재생 속도(%) 대신 스텝 제한 속도(㎜/sec)가 표시됩니다. 

자동 모드에서는 조건 설정의 자동 운전 속도 비율 값을 변경하여 프로그램을 수정하지 않고 로봇의 운전 속도를 조절할 수 있

습니다. Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [속도조절] 버튼을 터치한 후 설정창에서 [2: 스텝 전후진시 최고속] 과 [6: 자동운전 속

도비율] 옵션의 값을 설정하십시오. 
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2.3 스텝 

스텝은 작업 프로그램에 기록되어 로봇이 취하는 특정한 자세(각 축의 위치 또는 툴 끝의 위치)를 뜻합니다. 즉, 로봇이 움직여 

도달한 하나의 위치가 스텝입니다. 

로봇은 한 스텝에서 다른 스텝으로 이동하며 다양한 기능을 수행합니다. 로봇이 한 스텝에서 다른 스텝으로 이동하기 위해서는 

이동 명령 move와 이동 조건이 필요합니다. 

 이동 명령 move: 로봇 프로그래밍의 기본 단위. 로봇 본체의 이동을 지시하는 명령어입니다. 로봇의 동작에 필요한 최소

한의 정보로 구성됩니다. 

 이동 조건: 로봇의 위치, 보간, 속도, Accuracy, 툴 번호 등의 스텝 명령문 인수(PARAMETER) 

2.3.1 스텝 명령문 인수 

스텝 명령문 인수(Parameter)는 로봇 스텝의 이동에 필요한 이동 명령 move 이외의 이동 조건으로 로봇의 위치, 보간, 속도, 

Accuracy, 툴 번호 등이 있습니다. 

스텝 명령문 인수에는 기본 인수와 선택 인수가 있습니다. 기본 인수는 스텝에 필수적인 인수이고 선택 인수는 필요에 따라 추

가할 수 있는 인수입니다. 

스텝 명령문은 다음과 같이 구성됩니다. 

 
 

번호 인수 설명 

 보간 

스텝과 스텝 사이의 보간된 경로 

P (축보간), L (직선보간), C (원호보간), SP (정치툴보간 Off), SL (정치툴 직선보간), SC (정치툴 

원호보간) 

 포즈 
위치를 기록하는 인수. 이 인수가 생략되고 명령문 뒤에 포즈가 지정될 수도 있습니다(숨은 포즈). 

Target 포즈(X, Y, Z, Rx, Ry, Rz, Cfg){좌표계} + 시프트(X, Y, Z, Rx, Ry, Rz){좌표계} 

 속도 로봇의 운전 속도(단위: mm/sec, cm/min, %, sec) 

 Accuracy 로봇이 목표 스텝으로 이동할 때 발생하는 현재 위치와 기록 위치의 허용 오차값(0 ~ 7) 

 툴 번호 사용하는 툴의 번호(0 ~ 31) 

 정지 조건 로봇이 다음 명령(스텝 또는 펑션)을 수행하기 위해 이동을 정지하기 위한 조건 

 주석 스텝에 대한 설명 
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2.3.1.1 보간 

보간은 스텝과 스텝 사이의 보간된 경로를 말하며 [스텝 N]의 보간 방법은 [스텝 N-1]과 [스텝 N] 사이의 경로 형태를 결정합

니다. 

 P-PTP (Point To Point) 

툴 끝이 아닌 각 축을 기준으로 두 스텝 사이의 경로를 보간하는 방식으로 일반 보간 방식 중 가장 빠릅니다. 회전형 조인

트로 구성된 산업용 로봇의 특성상 툴 끝 경로는 일반적으로 C 자 형태로 형성됩니다. 

 

그림 15 P-PTP 보간의 툴 끝 경로 예 

 L-직선보간 

직교 공간상에서 두 스텝 사이를 직선으로 이동합니다. 아크 용접 구간 등 직선 경로가 필요한 경우에 사용하며 다음과 같

이 손목 자세를 자동으로 바꾸며 이동합니다. 

 

그림 16 L-직선 보간 예 

직선보간 시 특정한 조건에서는 로봇이 손목 자세를 자동으로 바꾸지 못합니다. 이 조건을 Singular 자세라고 합니다. 

참고 

자세 보간이 불가능한 Singular 자세는 다음과 같습니다. 

 B 축이 Dead zone 근처인 경우: Dead zone 설정에 대한 자세한 내용은 “7.4.5 B 축 비사용구역”

을 참조하십시오. 

 B 축의 부호가 바뀌는 경우: B 축 각도의 부호가 ( - → + ) 또는 ( + → - ) 로 전환되는 경우입니

다. 

 R2, R1 축의 각도 변화가 180 도를 초과하는 경우 

 S 축(1 축) 회전 중심을 B 축(5 축) 중심이나 툴 끝이 지나가는 경우: 자세는 물론, 궤적 오차나 에러

가 발생할 수 있습니다. 

 S 축의 각도 변화가 180 도를 초과하는 경우 

 C-원호보간 

두 스텝 사이를 원호로 생성되는 경로로 이동합니다. 원을 결정하려면 3 점이 필요한데 이를 선정하는 기준은 다음과 같습

니다. 

 [스텝 n]에서 [스텝 n+1]로 이동할 때 [스텝 n+1]의 보간 방법이 원호보간 C이면 다음 스텝 [스텝 n+2]를 참조합

니다. 

 [스텝 n+2]의 보간 방법이 원호보간 C이면, [스텝 n] [스텝 n+1] [스텝 n+2]로 원을 결정하고 그 중에서 [스텝 n] 

~ [스텝 n+1] 구간의 호를 따라 이동합니다. 
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 [스텝 n+2]의 보간 방법이 원호보간이 아니면, 이전 스텝 [스텝 n-1]을 참조하여 [스텝 n-1][스텝 n][스텝 n+1]로 

원을 결정하고 그 중에서 [스텝 n] ~ [스텝 n+1] 구간의 호를 따라 이동합니다. 

 

그림 17 C-원호보간 예 1 

원의 결정에 필요한 3 점 선정 기준을 이용하면 연속원호의 경우에도 동일점 이중등록을 이용하여 프로그램을 작성할 수 

있습니다. 

이와 같이 이동할 경로를 고려하여 스텝의 보간 방법을 결정하고 동일점 이중등록을 이용하면 원하는 대로 프로그램을 작

성할 수 있습니다. 

 

그림 18 C-원호 보간 예 2 

 정치툴 보간 

로봇이 작업물을 소유하고, 외부의 고정된 툴을 이용하여 작업하는 경우에 사용합니다. 이 경우에 보간 동작은 로봇이 소

유하고 있는 작업물을 기준으로 이루어집니다. 

정치툴 보간의 종류에 대한 자세한 내용은 “7.3.6.2 정치툴 좌표계”를 참조하십시오. 
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2.3.1.2 포즈 

포즈는 위치를 기록하는 인수입니다. [명령입력] 버튼을 이용하여 이동 명령 move 를 입력한 경우는 tg(target) 인수에 포즈식

을 지정해야 합니다. [기록] 버튼을 이용해 move 문을 입력한 경우에는 tg 인수가 나타나지 않습니다. [기록] 버튼을 터치하는 

순간의 로봇 본체의 위치와 자세가 기록되는데 JOB 편집 화면에는 표시되지 않으므로 이것을 숨은 포즈라고 합니다. 

Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 메뉴 버튼을 이용하여 포즈를 입력하는 방법은 다음과 같습니다. 

 [명령입력] 버튼을 터치한 후 [MOTION]을 선택하고 명령문 입력하십시오. 

 

 [속성] 버튼을 터치한 후 현재의 로봇 포즈 속성을 설정하고 [OK] 버튼 터치하십시오. 

 

포즈 변수와 쉬프트 변수는 다음의 형식으로 저장됩니다. 

포즈 변수 쉬프트 변수 

(X, Y, Z, Rx, Ry, Rz, {좌표계}, {config.}) (X, Y, Z, Rx, Ry, Rz, {좌표계}) 

  

{좌표계}: "base" = 베이스 좌표계 

 "robot" = 로봇 좌표계 

 "user{n}" = 사용자 좌표계(n은 번호) 

 "joint" = 축 좌표계 

 "encoder"= 엔코더 

{좌표계}: "base" = 베이스 좌표계 

 "robot" = 로봇 좌표계 

 "user{n}" = 사용자 좌표계(n은 번호) 

 "joint" = 축 좌표계 
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2.3.1.3 속도 

로봇의 운전 속도는 다음 4 종의 단위를 사용하여 표시합니다. 모든 보간 방법에서 사용할 수 있습니다. 

 ㎜/sec, ㎝/min: 로봇의 툴 끝(TCP, Tool Center Point)의 최고 속도를 설정합니다. 

로봇의 최고 속도는 위치, 가감속 파라미터 등에 따라 제어기에서 자동으로 계산됩니다. 설정값이 로봇 성능의 최고 속도 

한계보다 클 경우, 로봇은 최고 속도 한계로만 동작합니다. 

 sec: 로봇의 이동 시간을 설정합니다. 

로봇의 최단 이동 시간은 위치, 가감속 파라미터 등에 따라 제어기에서 자동으로 계산됩니다. 설정값이 로봇 성능의 최단 

시간 한계보다 짧을 경우, 로봇은 최단 시간 한계로만 동작합니다. 

 %: 로봇이 낼 수 있는 최고 속도에 대한 로봇의 이동 속도의 비율을 설정합니다. 

100%로 설정하면 로봇이 허용 범위 내의 최고 속도로 동작합니다. 

2.3.1.4 Accuracy 

로봇이 목표 스텝을 진행할 때 그 스텝을 통과하는 정밀도(기록 위치에 대한 접근 정도)를 결정합니다. 로봇이 목표 스텝으로 

이동할 때 발생하는 현재 위치와 기록 위치의 오차가 일정 수치보다 작으면 다음 스텝으로 이동합니다. 이때의 허용 오차값이 

Accuracy 입니다. 

Accuracy 에 의해 새롭게 만들어진 Accuracy 범위(0 ~ 7) 내에 있는 경로를 코너링 경로라고 합니다. 일반적으로 Accuracy가 

클수록 코너링 속도가 빨라지므로 이동 시간 측면에서 유리합니다. 

 

그림 19 Accuracy 에 따른 P2 의 경로 변화 

Accuracy 0 이 가장 정밀하고 Accuracy 7 은 오차가 가장 큽니다. Accuracy 는 목표 스텝 양쪽 궤적 중 짧은 궤적 길이의 1/2

보다는 크게 적용되지 않습니다. 즉, 위의 예에서 “Accuracy ≤ min(P1-P2, P2-P3) / 2” 수식을 적용할 수 있습니다. 이 수식

에서는 TCP 거리로 설명하였으나 각도에서도 동일한 개념을 적용할 수 있습니다. 

Accuracy level 의 적용 값은 로봇의 경우에는 로봇의 툴 끝 거리 및 자세 각도로, 부가축의 경우에는 직동축은 길이, 회전축은 

각도로 정의되며, 이 값은 [설정 > 3: 로봇 파라미터 > 6: Accuracy] 메뉴에서 직접 변경할 수 있습니다. Accuracy level 의 적

용 값에 대한 자세한 내용은 “7.4.6 Accuracy”를 참조하십시오. 
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다음의 그림은 Accuracy level 값에 따라 코너링 경로가 어떻게 생성되는지 나타냅니다. 일반적인 6 축 다관절 로봇과 부가축이 

있는 경우 Accuracy 값은 TCP (툴 끝 거리), ORN (자세 각도), AUX (부가축 거리)를 개별적으로 설정할 수 있습니다. 해당 

Accuracy level 값을 모두 만족시켜야 하므로 TCP, ORN, AUX 중 가장 작은 값을 기준으로 코너링 경로를 생성합니다. 코너링 

경로는 항상 Convex hull property 를 만족하면서 속도 변화에 무관하게 일정한 곡선으로 생성됩니다. 다만, 서보지연에 의해 

저속과 고속에서는 수 밀리미터(㎜)의 오차가 발생할 수 있습니다 

 

그림 20 Accuracy level 값에 따른 코너링 경로 생성 

참고 
Accuracy level 값에 따른 코너링 경로 생성 방식은 모든 보간 종류에서 동일하게 적용됩니다. P 보간인 

경우에는 TCP 거리 Accuracy 가 적용되지만 오차가 발생할 수 있습니다. 

코너링 경로는 Convex hull property 에 의해 다음의 convex polygon 영역을 벗어나지 않습니다. 

 

그림 21 Convex polygon 영역 내의 코너링 경로의 모든 점 

2.3.1.5 툴 번호 

로봇 위치는 툴 끝의 위치와 자세로 결정됩니다. 사용하는 툴의 번호(0 ~ 31)를 지정합니다. 
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2.3.1.6 정지 조건 

until 다음의 조건식을 만족하면 로봇은 이동을 정지하고 다음 명령(스텝 또는 펑션)을 수행합니다. 

until 다음의 조건식의 값은 result() 함수의 리턴값을 통해 확인할 수 있습니다. move 동작이 조건식에 의해 종료되었는지 확

인할 수 있습니다. 

 

그림 22 정지 조건의 예 

참고 로봇 언어에 대한 자세한 내용은 별도의 “로봇 언어 기능 설명서”를 참조하십시오. 

2.3.1.7 주석 

스텝에 대한 설명을 주석으로 입력합니다. 주석 내용은 소프트 키보드를 이용해 편리하게 입력할 수 있습니다. 

2.3.2 스텝 위치 기록 및 변경 

[기록] 버튼을 이용해 기록된 스텝의 로봇 위치 및 자세를 기록하거나 변경합니다. 

2.3.2.1 축 각도 기록 좌표 

수동 모드에서 [설정 > 1: 사용자 환경] 메뉴의 [1: POSE 기록 형태] 옵션이 축 각도로 설정된 경우, move 명령문에서 [속성] 

버튼을 터치하십시오. 다음의 속성창이 나타납니다. 엔코더로 기록된 로봇의 자세는 위치만 확인할 수 있고 위치 데이터는 수정

할 수 없습니다. 
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2.3.2.2 베이스 및 로봇 기록 좌표 

로봇의 위치와 자세는 좌표계에 따라 다르게 나타낼 수 있습니다. 주행 축이 없는 경우, 일반적으로 베이스 좌표와 로봇 좌표가 

동일합니다. 주행 축이 정의된 경우, 로봇 툴의 위치와 자세는 베이스 좌표와 로봇 좌표에 따라 다르게 나타납니다. 

수동 모드에서 [설정 > 1: 사용자 환경] 메뉴의 [1: POSE 기록 형태] 옵션이 베이스 또는 로봇으로 설정된 경우, move 명령문

에서 [속성] 버튼을 터치하십시오. 속성창에서 로봇 툴의 위치와 자세를 확인할 수 있습니다. 

참고 Pose 기록 형태를 변경하려면 고객지원팀에 문의하여 전문가에게 의뢰하거나 엔지니어에게 문의하십시오. 

하나의 툴 끝 위치 및 방향에 대해서, 기구의 특성상 여러 자세가 있을 수 있으므로, 하나의 자세로 정의하려면 로봇 형태

(config.)를 지정해야 합니다. 

협동로봇의 경우, 기구학적 구조에 의해 소프트 리밋에 제한될 수 있습니다. 로봇이 동작하지 않을 때 소프트 리밋을 해제하거

나 큰 값으로 설정하여 사용할 수 있습니다. 

 auto (자동): 현재 로봇이 취하고 있는 자세에 대하여 이후의 항목들을 설정하지 않고 자동으로 결정합니다. 지정하지 않

으면 아래의 항목들의 지정여부로 결정합니다. 

 back (뒤쪽): 로봇의 툴 끝이 로봇 좌표계의 X 축-방향인 뒤쪽입니다. 지정하지 않으면 + 방향인 앞쪽입니다. 

 down (하): H 축과 V 축의 관계입니다. 지정하면 하, 지정하지 않으면 상입니다. 

 

그림 23 H 축과 V축 자세: 상(좌), 하(우) 

 



Hi6 제어기 조작 설명서  

44_운전 | 스텝 현대로보틱스 

 flip (플립): B 축의 좌표가 + 값인 플립입니다. 지정하지 않으면 - 값인 논플립(non-flip)입니다. 그림의 적색 화살표는 손

목축의 상부 방향을 나타냅니다. 

 

그림 24 Flip (좌) / Non-flip (우) 자세 

 S (|S|>=180): S 축 각도의 절대값이 180 도 이상입니다. 지정하지 않으면 180도 미만입니다.  

 B (|B|>=180): B 축 각도의 절대값이 180 도 이상입니다. 지정하지 않으면 180도 미만입니다. 

 R2 (|R2|>=180): R2 축 각도의 절대값이 180 도 이상입니다. 지정하지 않으면 180 도 미만입니다. 

 R1 (|R1|>=180): R1 축 각도의 절대값이 180 도 이상입니다. 지정하지 않으면 180 도 미만입니다. 

좌표계는 [포즈변수].crd 로 저장되며(예: po32.crd) 다음의 문자열 중 하나가 지정됩니다. 공문자열이면 기본값이 joint 로 인식

됩니다. 

베이스 좌표계  = "base" 

로봇 좌표계   = "robot" 

축 좌표계  = "joint" 

엔코더    = "encoder" 

사용자 좌표계  = "u1" ~ "u10" 
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 2.4 R 코드 

R 코드는 특정한 기능에 할당한 고유의 코드 번호입니다. 자주 사용하는 기능에 고유의 코드 번호를 지정해 두면 해당 기능을 

신속하게 사용할 수 있습니다. R코드에 대한 자세한 내용은 “8 R 코드”를 참조하십시오. 

Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [즐겨찾기] 버튼을 터치한 후 코드 번호를 입력하고 [확인] 버튼을 터치하십시오. 미리 지정된 기

능이 실행됩니다. 

 

2.5 에러 정보 

문제가 발생하면 Hi6 티치 펜던트 화면 하단의 이력 표시줄에 알림이 나타나 약 1 분 동안 깜빡입니다. 에러 코드와 알림 메시

지, 에러 발생 시점을 확인할 수 있습니다. 

 

2.5.1 에러 유형 

로봇 시스템의 문제(trouble)에는 에러와 경고가 있습니다. 

 에러(error): 로봇 동작을 멈춰야 할 만큼 중대한 문제로, 알림 메시지의 코드 번호는 E로 시작합니다. 

 

 경고(warning): 로봇 동작은 계속되지만 대응 조치 수행 여부를 확인해야 하는 문제로, 알림 메시지의 코드 번호는 W로 

시작합니다. 
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2.5.2 에러 처리 

시스템 고장이나 조작 오류 등 다양한 시스템 문제를 확인하고 처리하는 방법은 다음과 같습니다. 

 이력 표시줄의 알림을 확인하십시오. 에러 코드와 알림 메시지, 에러 발생 시점이 나타납니다. 

 

 이력 표시줄에서 알림을 터치하십시오. 에러 및 경고 이력이 새 창으로 나타납니다. 

 

 작업 패널 스택 우측 상단의 [+] 버튼을 터치한 후 [이력]을 선택해도 에러 및 경고 이력창을 열 수 있습니다. 

 에러 및 경고 이력은 시간순으로 정렬되어 나타나고 가장 최근에 발생한 문제는 하이라이트됩니다. 

 Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [도움말] 버튼을 터치하십시오. 에러 코드와 알림 메시지, 문제의 원인과 조치 방법을 확인

할 수 있습니다. 
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 2.6 사용자 키 

Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 사용자키 영역의 버튼에 원하는 기능을 할당하여 로봇 티칭 시 편리하게 사용할 수 있습니다. 

2.6.1 사용자키 영역 전환 

원하는 영역이 나타날 때까지 Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [사용자키] 버튼을 터치하십시오. 메뉴 버튼 영역이 사용자키 영역

으로 전환됩니다. 사용자키 영역에는 키 신호 출력 기능과 스폿 응용 기능이 기본으로 할당되어 제공됩니다. 

 

그림 25 사용자키 영역 전환 

 <shift> 키를 누른 상태에서 [사용자키] 버튼을 터치하면 반대 방향으로 영역을 전환할 수 있습니다. 

 사용자키 영역에는 키 신호 출력 기능과 스폿 응용 기능이 기본으로 할당되어 있습니다. 

 키 신호 출력 기능 영역은 버튼이 등록되지 않은 초기 상태로 비어 있습니다. 

 스폿 응용 기능 영역에는 버튼이 등록되어 로봇 티칭 시 사용할 수 있습니다. 
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2.6.2 영역별 버튼 등록 

사용자키 영역에 원하는 기능을 버튼으로 등록합니다. 등록할 수 있는 기능은 최대 8개입니다. 

2.6.2.1 키 신호 출력 기능 영역 

원하는 출력 신호를 버튼으로 등록하여 간단히 ON/OFF 할 수 있습니다. 

1. 키 신호 출력 기능 영역이 나타날 때까지 [사용자키] 버튼을 반복해서 터치하십시오. 

2. <ctrl> 키를 누른 상태에서 [사용자키] 버튼을 터치하십시오. 키 신호 출력 설정창이 나타납니다. 

3. 버튼에 표시할 기능 이름과 옵션을 설정한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [제목]: 버튼에 표시할 기능 이름입니다. 

 [on 변수]: 신호 출력 변수 또는 숫자형 변수의 이름입니다. 버튼을 ON할 때 값을 ON (1 대입)할 변수의 이름입니

다. 

 [off 변수]: 신호 출력 변수 또는 숫자형 변수의 이름입니다. 버튼을 OFF 할 때 값을 ON (1 대입)할 변수의 이름입

니다. 

 [토글]: 버튼을 터치할 때마다 버튼에 등록한 기능이 활성화 또는 비활성화되도록 설정합니다. 토글 기능을 사용하지 

않으면 버튼을 터치하고 있는 동안에만 버튼에 등록한 기능이 활성화됩니다. 

 [자동 모드시 허용]: 자동 모드에서도 변수값 출력 기능을 허용합니다. 

 [자동 모드시 OFF]: 자동 모드에서 모든 변수값을 OFF (0 대입)합니다. 

참고 

[fb] 버튼과 [do] 버튼을 이용하면 숫자와 소수점만으로 신호 출력 변수값을 간단히 입력할 수 

있습니다. 예를 들어, 2.9 를 입력하고 <enter> 키를 누르십시오. fb2.do9 로 변환되어 나타납니다. 

소수점 없이 9 를 입력하면 <enter> 키를 누르면 do9 로 변환됩니다. 
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4. 키 신호 출력 기능 영역에서 버튼을 확인하고 각 버튼을 터치하여 설정값이 제대로 적용되는지 확인하십시오. 

 
 

참고 
[설정 > 제어 파라미터 > 입출력 신호 설정 > 키 신호 출력] 메뉴에서도 원하는 출력 신호를 키 신호 출력 

기능 영역의 버튼에 할당할 수 있습니다. 자세한 내용은 “7.3.2.8 키 신호 출력”를 참조하세요. 

2.6.2.2 스폿 응용 기능 영역 

스폿 응용 기능에 대한 자세한 내용은 별도의 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하십시오. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Hi6 제어기 조작 설명서  

50_운전 | 좌표계 현대로보틱스 

2.7 좌표계 

로봇의 이동 방향을 결정하기 위해 공간상의 좌표를 사용합니다. Hi6 제어기에는 축 좌표계, 로봇 좌표계, 사용자 좌표계, 툴 좌

표계가 있습니다. 

 축(Joint) 좌표계: 축 이름 우측의 [-/+] 버튼을 터치하면 해당하는 축을 움직일 수 있습니다. 

오른쪽 버튼은 + 방향, 왼쪽 버튼은 - 방향입니다. 예를 들어, 첫 번째 축을 축 좌표계로 움직일 경우 <esc> 키는 + 방향, 

<enter> 키는 - 방향이고, 두 번째 축을 움직일 경우 <→> 키는 + 방향, <←> 키는 - 방향입니다. 

 로봇(Robot)/사용자(User)/툴(Tool) 좌표계: 각 좌표계를 기준으로 로봇의 툴 끝(TCP, Tool Center Point)을 이동 및 회전

할 수 있습니다. 

2.7.1 조그키 

수동 모드에서 사용합니다. 모터가 켜진 상태에서 인에이블링 스위치를 잡고 있는 동안 티치 펜던트의 <enter>, <esc> 및 <←/

→> 키와 숫자키는 ‘조그키’로 동작합니다. 

 

그림 26 티치 펜던트의 조그키 

 각 키에 지정된 축의 이름은 디스플레이의 우측 가장자리의 조그 막대에 표시됩니다. 

 조작키의 우측 키는 증가(+), 좌측 키는 감소(-) 방향입니다. 

조그 시 선택된 메커니즘이 메커니즘[0] 로봇인 경우에 한하여 다음 메커니즘[1]의 전체 축 개수가 2축 이하이면 등록된 부가

축의 순서에 따라 각각 할당됩니다. 이때 메커니즘[1]에서 할당되지 않은 키가 남아 있고 그 다음 메커니즘이 잔여 키에 할당 

가능한 축 개수 이내로 되어 있는 경우 순차적으로 할당됩니다. 

예를 들어, 부가축 메커니즘의 축 개수에 따른 J7, J8 축에 대한 할당 여부는 다음과 같습니다. 

메커니즘[0] 메커니즘[1] 메커니즘[2] J7 축 / J8 축 할당 여부 

6 축 로봇 

주행축 1 축 포지셔너 1 축 J7: 주행축 / J8: 포지셔너 

주행축 1 축 포지셔너 2축 J7: 주행축 / J8: 미할당 

주행축 2 축 포지셔너 2축 J7: 주행축 1 / J8: 주행축 2 

주행축 3 축 포지셔너 1 축 J7: 미할당 / J8: 미할당 
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2.7.2 축 좌표계 

축 좌표계 로봇 좌표계 사용자 좌표계 툴 좌표계 

    

1. 수동 모드에서 모터를 켜고 티치 펜던트 뒷면의 인에이블링 스위치를 잡으십시오. 

2. Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [좌표계] 버튼을 반복해서 터치하여 축 좌표계를 선택하십시오. 조그 막대에 각 축의 이름이 

표시됩니다. 

3. 조그키로 로봇을 동작하십시오. 로봇의 각 축이 독립적으로 움직입니다. 

 
 

참고 조그키에 대한 로봇의 진행 방향에 대한 자세한 내용은 “2.7.1 조그키”를 참조하십시오. 
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2.7.3 로봇 좌표계 

축 좌표계 로봇 좌표계 사용자 좌표계 툴 좌표계 

    

1. 수동 모드에서 모터를 켜고 티치 펜던트 뒷면의 인에이블링 스위치를 잡으십시오. 

2. Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [좌표계] 버튼을 반복해서 터치하여 로봇 좌표계를 선택하십시오. 조그 막대에 X, Y, Z, RX, 

RY, RZ 와 부가축이 표시됩니다. 

3. 조그키로 로봇을 동작하십시오. 로봇이 다음과 같이 움직입니다. 

 
 

참고 

 조그키에 대한 로봇의 진행 방향에 대한 자세한 내용은 “2.7.1 조그키”를 참조하십시오. 

 오른손을 이용하면 로봇 좌표계에서 로봇의 동작을 쉽게 이해할 수 있습니다. 

 

그림 27 좌표계 방향(좌) / 회전 방향(우) 

 로봇 뒷면에서 오른손 검지 손가락의 진행 방향을 로봇 좌표계의 X 방향으로 두면, 엄지 손가락의 진행 

방향이 Z 방향, 중지 손가락의 진행 방향이 Y방향이 됩니다. 

 오른손 엄지 손가락을 회전 중심축 방향으로 두면, 나머지 손가락을 접은 방향이 회전 방향의 + 

방향입니다. 
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2.7.4 사용자 좌표계 

축 좌표계 로봇 좌표계 사용자 좌표계 툴 좌표계 

    

1. 초기 화면 우측의 [설정] 버튼 > [2: 제어 파라미터 > 7: 좌표계 등록 > 1: 사용자 좌표계] 메뉴를 터치한 후 사용자 좌표

계를 등록하십시오. 

참고 사용자 좌표계 등록 방법에 대한 자세한 내용은 “7.3.6.1 사용자 좌표계”를 참조하십시오. 

2. 초기 화면 좌측 상단의 [속도조절] 버튼을 터치한 후 [9: 사용자 좌표계 지정] 옵션에 좌표계를 설정하십시오. 직교 좌표

계 대신 사용자 좌표계를 선택할 수 있습니다. 

 

3. 조그키로 로봇을 동작하십시오. 로봇이 다음과 같이 움직입니다. 

 
 

참고 조그키에 대한 로봇의 진행 방향에 대한 자세한 내용은 “2.7.1 조그키”를 참조하십시오. 
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2.7.5 툴 좌표계 

축 좌표계 로봇 좌표계 사용자 좌표계 툴 좌표계 

    

1. 수동 모드에서 모터를 켜고 티치 펜던트 뒷면의 인에이블링 스위치를 잡으십시오. 

2. Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [좌표계] 버튼을 반복해서 터치하여 툴 좌표계를 선택하십시오. 조그 막대에 X, Y, Z, RX, 

RY, RZ 와 부가축이 표시됩니다. 

3. 조그키로 로봇을 동작하십시오. 로봇이 다음과 같이 움직입니다. 

 로봇에 토치를 부착한 경우 

 

 로봇에 토치를 부착하지 않은 경우 

 

 

참고 조그키에 대한 로봇의 진행 방향에 대한 자세한 내용은 “2.7.1 조그키”를 참조하십시오. 
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 2.8 축 원점 및 툴 길이 최적화 설정 

직선보간 궤적 및 좌표변환 정도의 향상을 위해 축 정수와 툴 길이를 자동으로 설정합니다. 

 3 차원상에서 측정하기 어려운 툴 끝까지의 거리를 자동으로 설정할 수 있습니다. 보정되는 파라미터는 H, V, R2, B 축의 

축 원점과 X, Y, Z 방향 툴 길이입니다. 

 ‘축 원점 및 툴 길이’와 ‘툴 길이’ 최적화를 실행할 수 있습니다. 

 주의 
로봇 프로그램을 티칭하기 전에 ‘축 원점 및 툴 길이’를 최적화하십시오. 로봇 프로그램이 만들어진 

상태에서 ‘축 원점 및 툴 길이’를 최적화하면 기존 프로그램의 위치가 변경될 수 있습니다. 

축 원점 및 툴 길이 최적화를 설정하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. 티치 펜던트의 모드 스위치를 이용해 운전 방식을 수동 모드로 설정하십시오. 

2. JOB 프로그램창에서 [프로그램] 버튼을 터치한 후 프로그램 번호를 입력하고 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 

3. 티치 펜던트의 <모터> 키를 누르십시오. 모터 램프가 깜빡입니다. 

 모터가 켜지지 않으면 이력 표시줄에서 에러 메시지를 확인하고 문제를 해결하십시오. 

4. 티치 펜던트 뒷면의 인에이블링 스위치를 잡은 채로 조그키를 이용해 로봇을 동작하십시오 

5. 로봇의 동작 범위 내 임의의 위치에 뾰족한 침을 두고 로봇의 툴 끝을 침에 일치시키십시오. 로봇 선단부터 일치시킨 툴 

끝까지의 길이가 최적화됩니다. 

6. Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [기록] 버튼을 터치하여 스텝을 기록하십시오. 
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7. 로봇의 자세를 바꾸고 5 ~ 6 번 단계를 4번 이상 반복하십시오. 

 가능한 한 6 축 전체를 이용하여 로봇의 자세를 바꾸십시오. 또한 축의 각도는 30 deg 이상 변경하십시오. 

8. [설정] 버튼 > [6: 자동 캘리브레이션 > 1: 축 원점 및 툴 길이 최적화] 메뉴를 터치하십시오. 

 

9. 자동 캘리브레이션용으로 작성한 프로그램 번호, 툴 번호, 스텝 위치 오차 허용 범위를 설정한 후 [실행] 버튼을 터치하십

시오. 선택된 축 원점 및 툴 길이가 설정됩니다. 

 

 여러 개의 툴을 사용할 때, 두 번째 툴의 자동 캘리브레이션부터는 [최적화 선택] 옵션을 툴 길이로 선택하여 실행하

십시오. 축 원점 및 툴 길이를 선택하면 먼저 설정한 툴의 정보가 맞지 않게 됩니다. 

참고 이 기능에 대한 자세한 내용은 “7.7.1 축 원점 및 툴 길이 최적화”를 참조하십시오. 
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 2.9 툴 데이터 자동 보정 

자동 캘리브레이션 기능 등을 이용해 축 원점 및 툴 길이를 결정한 후 툴이 변형되었을 때 간단히 새로운 툴 데이터를 결정할 

수 있습니다. 이때, 축 원점(Axis origin)은 결정되어 있어야 하고 계속 유지되어야 합니다. 또한 툴 길이를 결정하고 각도 보정

을 완료한 후 고정된 기준점을 티칭해 두어야 합니다. 툴 변형이 발생하면 툴을 변경 전에 지정해 둔 기준점에 동일한 자세로 

위치시킨 후 툴 데이터 자동 보정을 실행하십시오. 

1. [설정] 버튼 > [3: 로봇 파라미터 > 1: 툴 데이터] 메뉴를 터치하십시오. 

 

2. [자동보정] 버튼을 터치한 후 조그키를 이용하여 툴 끝을 원래의 위치로 이동하십시오. 

 

3. 미리 결정해 둔 기준점의 프로그램 번호, 스텝 번호, 설정할 툴 번호를 확인한 후 [실행] 버튼을 터치하십시오. 

 
 

참고 이 기능에 대한 자세한 내용은 “7.4.1 툴 데이터”를 참조하십시오. 
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3. 프로그램 작성 

로봇이 작업을 수행하여 원하는 결과를 얻을 수 있도록 프로그램을 작성하고 관리할 수 있습니다. 

3.1 프로그램 관리 

로봇이 정지된 상태에서, 프로그램을 생성, 수정 및 삭제할 수 있습니다. 

1. JOB 프로그램창에서 [프로그램] 버튼을 터치하십시오. 프로그램 선택창이 나타납니다. 

 

2. 프로그램을 생성, 수정 및 삭제하십시오. 

 새 프로그램을 추가하려면, [+] 버튼을 터치한 후 “3.2 프로그램 작성”을 참조하여 내용을 입력하십시오. 
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 프로그램을 열어 내용을 확인하고 수정하려면, 프로그램 번호를 입력하거나 목록에서 프로그램을 선택한 후 [확인] 

버튼을 터치하십시오. 선택한 프로그램이 JOB 프로그램창에서 열립니다. 

 

 프로그램을 삭제하려면, 목록에서 프로그램을 선택한 후 [-] 버튼을 터치하십시오. 

 

 파일 목록([메뉴 > 5: 파일관리])에서 프로그램을 삭제할 수 있습니다. 자세한 내용은 “4.2 파일 

관리”를 참조하십시오. 

 R 코드(R117)를 이용하여 프로그램을 빠르게 삭제할 수 있습니다. 자세한 내용은 “8.4 R117 프로그램 

삭제”를 참조하십시오. 
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3.2 프로그램 작성 

원하는 결과를 얻기 위해 로봇의 동작을 지시하는 다양한 명령문으로 구성된 프로그램을 작성하고 편집합니다. 프로그램은 수

동 모드에서 작성할 수 있습니다. 

3.2.1 명령문 

일반적인 프로그램은 로봇의 이동을 지시하는 스텝 명령문과 이동 후 작업을 지시하는 펑션 명령문으로 구성됩니다. 

명령문은 크게 명령어와 부가 항목인 인수(Parameter)로 나뉘며 인수에는 명령문에 반드시 필요한 기본 인수와 생략 가능한 

선택 인수가 있습니다. 

 
 

번호 설명 번호 설명 

 스텝 번호  인수 

 명령어  주석 

 

참고 인수에 대한 자세한 내용은 “2.3.1 스텝 명령문 인수”를 참조하십시오. 

명령문을 입력하면 기본 인수에는 기본 설정값이 자동으로 입력되며 변경할 수 있습니다. 선택 인수는 기호( _ )로 표시되며 이

곳을 선택하면 인수값을 입력할 수 있습니다. 인수에 따라 화면 우측에 입력 가능한 인수가 버튼으로 나타납니다. 

 

그림 28 명령문 편집 - 인수값 입력 

명령어 인수를 편집할 때는 티치 펜던트의 조작키와 화면 우측의 메뉴 버튼을 이용하거나 소프트 키보드를 이용하여 변수나 수

식, 문자열을 편집할 수 있습니다. 
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3.2.2 명령문 입력 

3.2.2.1 일반 명령문 입력 

1. 수동 모드에서 초기 화면 우측의 [명령입력] 버튼을 터치하십시오. 명령 입력창이 나타납니다. 

 

2. 명령문 그룹을 터치하거나 명령어를 입력한 후 목록에서 명령어를 선택하십시오. 현재 커서 위치의 바로 아래에 명령문이 

입력됩니다. 

 

 여러 개의 인수 형태를 가진 명령어의 경우, 우측에 체크 표시( V )가 나타납니다. 목록에서 명령어를 터치하면 인수 

형태를 확인하고 선택할 수 있습니다. 

 각 명령문에 대한 자세한 내용은 별도의 “Hi6 로봇언어 기능 설명서”를 참조하십시오. 

3.2.2.2 숨은 포즈의 스텝 명령문 입력 

현재 로봇이 취한 자세를 이동 명령으로 입력하려면, Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [기록] 버튼을 터치하십시오. 

 

[기록] 버튼으로 명령을 입력하면 일반 명령문 입력 방식과 달리 포즈 변수가 스텝에 나타나지 않으므로 숨은 포즈라고 합니다, 
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3.2.2.3 기록 조건 

[기록] 버튼으로 명령문을 입력하면 로봇의 현재 자세가 타겟 포즈로 기록되고 이동 명령(move) 인수는 [기록조건] 버튼으로 

미리 설정한 값이 적용됩니다. 명령문의 기록 조건을 설정하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [기록조건] 버튼을 터치하십시오. 기록 조건 설정창이 나타납니다. 

 

2. 보간, 이동 속도와 단위, 정밀도, 툴 번호, 메커니즘 세트를 설정한 후 [확인] 버튼( )을 터치하십시오. 

 

 위치 기록 시, 기록 조건에 설정한 조건을 기준으로 이동 명령문이 기록됩니다. 

 메커니즘 세트에서는 위치 기록 시 저장할 메커니즘의 구성을 지정합니다. 

 [메커니즘 세트] 버튼을 짧게 터치하면, 사전에 정의된 메커니즘 세트 번호가 순차적으로 나타납니다. 

 [메커니즘 세트] 버튼을 길게 터치하면, 메커니즘 세트 설정창에서 기존의 세트 구성을 수정하거나 

[+] 또는 [-] 버튼을 이용하여 메커니즘 세트를 추가 및 삭제할 수 있습니다. 
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3.2.3 명령문 구성 

명령문은 주소 영역과 명령문 영역으로 구성됩니다. 

 

그림 29 명령문의 구성 영역 

번호 영역 설명 

 주소 영역 행 번호(1 ~ 9999)와 스텝 번호 (S1 ~ S999)가 표시됩니다. 

 명령문 영역 명령문이 표시됩니다. 

티치 펜던트의 <←/→> 키를 눌러 주소 영역과 명령문 영역 사이에서 커서의 위치를 이동할 수 있습니다. <↓/↑> 키를 누르

면 선택된 영역 내의 행 사이에서 커서를 위아래로 이동할 수 있습니다. 

 

그림 30 영역 간 커서 이동(좌: 주소 영역, 우: 명령문 영역) 

3.2.4 명령문 편집 

티치 펜던트의 조작키와 화면 우측의 메뉴 버튼을 이용하여 JOB 프로그램창에서 명령문을 편집합니다. 소프트 키보드를 이용하

면 변수나 수식, 문자열을 편집할 수 있습니다. 

명령문 영역은 선택된 대상에 따라 커서 상태를 전환하여 명령문을 확인 및 편집할 수 있습니다. 

 문장 커서 상태: 명령문의 한 행 전체가 선택 상태로 명령문을 확인할 수 있습니다. 

 

 명령문 커서 상태: 명령문의 개별 인수가 선택된 상태로 명령문을 확인하고 편집할 수 있습니다. 

 

3.2.4.1 명령문 편집 방법 

명령문을 편집하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. JOB 프로그램창에서 티치 펜던트의 <←/→> 키를 눌러 명령문 영역을 선택하십시오. 명령문 영역이 문장 커서 상태로 선

택됩니다. 

2. 문장 커서 상태에서 티치 펜던트의 <enter> 키를 누르십시오. 명령문 커서 상태가 되어 인수가 선택되고 하단의 입력 영

역에 선택된 인수값이 나타납니다. 
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3. 티치 펜던트의 조작키와 화면 우측의 메뉴 버튼을 이용하여 인수값을 편집하십시오. 

 <←/→> 키를 누르면 인수 사이에서 커서를 좌우로 이동할 수 있습니다. 

 인수에 따라 화면 우측에 입력 가능한 인수가 버튼으로 나타납니다. 원하는 버튼을 선택하면 간편히 인수를 입력할 

수 있습니다. 

 소프트 키보드를 이용하여 변수나 수식, 문자열을 편집할 수 있습니다. 

4. <enter> 키를 누르십시오. 변경 내용이 적용되어 명령문의 인수값이 변경되고 커서가 다음 인수로 이동합니다. 

 변경 내용을 취소하려면, <esc> 키를 누르십시오. 

5. 2 ~ 3 번 절차를 반복하여 다른 인수를 편집하십시오. 

6. <enter> 키를 눌러 편집을 완료하십시오. 변경 내용이 JOB 프로그램에 저장되고 문장 커서 상태로 돌아갑니다. 

3.2.4.2 명령문 편집 예 

보간 인수를 P (축 보간)에서 L (직선 보간)로 변경하는 것을 예로 들어, 명령문을 편집하는 방법에 대해 설명합니다. 

1. 문장 커서 상태에서 티치 펜던트의 <enter> 키를 누르십시오. 단어 커서 상태가 되어 move 문의 보간 인수인 P (축 보

간)가 선택됩니다. 입력 영역에는 보간의 현재 설정값인 P 가 표시되고 입력 가능한 보간 인수가 화면 우측에 버튼으로 나

타납니다. 

 

2. 화면 우측의 버튼 중 [L] 버튼을 터치하십시오. 입력 영역에 L (직선 보간)이 표시됩니다 
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3. <enter> 키를 누르십시오. 명령문의 보간 인수가 L로 변경되고 커서가 다음 인수로 이동하여 이동 속도가 선택됩니다. 

 

4. <enter> 키를 눌러 편집을 완료하십시오. 변경 내용이 JOB 프로그램에 저장되고 문장 커서 상태로 돌아갑니다. 

3.2.4.3 행 번호 편집 방법 

행 번호는 1 ~ 9999 사이의 수로 설정할 수 있습니다. 

1. JOB 프로그램창에서 티치 펜던트의 <←/→> 키를 눌러 주소 영역을 선택하십시오. 주소 영역이 선택됩니다. 

 명령문 영역에서 문장 커서 상태일 경우 <←> 키를 누르면 커서가 주소 영역으로 이동할 수 있습니다. 

 

2. 주소 영역에서 <↓/↑> 키를 눌러 행을 선택한 후 행 번호를 편집하십시오. 

 행 번호를 입력하려면, 숫자키를 이용하여 입력 영역에 행 번호를 입력하십시오. 

 

 행 번호를 삭제하려면, <BS> 키를 누르십시오. 입력 영역에서 행 번호의 주소값이 제거됩니다. 
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3. <enter> 키를 눌러 편집을 완료하십시오. 변경 내용이 JOB 프로그램에 저장됩니다. 

 

3.2.4.4 소프트 키보드 

Hi6 티치 펜던트 화면의 소프트 키보드를 이용하여 변수나 수식, 문자열을 편리하게 입력합니다. 

1. Hi6 티치 펜던트 화면의 이력 표시줄에서 [ ] 버튼을 터치하십시오. 화면 하단에 소프트 키보드가 나타납니다. 

2. 소프트 키보드를 이용하여 입력 영역에 변수나 수식, 문자열을 입력하십시오. 기존의 인수값이 제거되고 입력한 텍스트가 

표시됩니다. 

 

 입력 영역 좌측의 [ / ] 버튼을 터치하면, 커서의 위치를 이동하여 원하는 위치에 텍스트를 삽입할 수 있습니다. 
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 [ / ] 버튼을 터치하면 숫자와 기호 및 특수 문자를 입력할 수 있습니다. 

 [ ] 버튼을 터치하면 입력 언어를 변경할 수 있습니다. 

 티치 펜던트의 <shift> 키를 누른 상태에서 키를 터치하면 대문자 및 기호를 입력할 수 있습니다. 

 [ ] 버튼을 터치하면 키보드의 위치를 화면 상단으로 이동할 수 있습니다. 

3. 텍스트 편집을 완료하면, 소프트 키보드 우측 하단의 [ ] 버튼을 터치하여 소프트 키보드를 숨기십시오. 

3.2.4.5 블록 편집 모드 

프로그램의 한 행 또는 여러 행을 블록(Block)으로 지정하여 복사, 이동 및 삭제합니다. 

1. 티치 펜던트의 <shift> 키를 누른 상태에서 JOB 프로그램창 우측의 [블록편집] 버튼을 터치하십시오. 블록편집 모드가 활

성화됩니다. 

2. 티치 펜던트의 <↓/↑> 키로 원하는 행에 커서를 두고 <enter> 키를 누르십시오. 커서가 위치한 행이 블록의 시작행으로 

선택됩니다. 

 

3. 티치 펜던트의 조그 다이얼을 돌려 커서를 이동하십시오. 시작행부터 커서를 이동시킨 행까지 블록으로 선택됩니다. 

 

4. 화면 우측의 기능 버튼을 이용하여 블록으로 선택한 영역의 명령문을 편집하십시오. 
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 [잘라내기]: 블록으로 선택한 영역을 잘라내어 다른 위치에 붙여 넣을 수 있도록 클립보드에 저장합니다. 

 [복사하기]: 블록으로 선택한 영역을 복사하여 다른 위치에 붙여 넣을 수 있도록 클립보드에 저장합니다. 

 [붙여넣기]: 클립보드에 저장한 영역을 원하는 위치에 붙여 넣습니다. 

클립보드에 저장된 명령문을 붙여 넣으려면, 조그 다이얼로 커서의 위치를 선택한 후 [붙여넣기] 버튼을 

터치하십시오. 현재 커서 위치 바로 아래 행에 명령문이 입력됩니다. 

 [삭제]: 선택 영역을 삭제합니다. 

5. 블록 편집을 완료하면, 티치 펜던트의 <esc> 키를 누르거나 화면 우측의 [닫기] 버튼을 터치하여 블록편집 모드를 종료하

십시오. 
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 4. 메뉴 

변수 및 파일 관리 등 프로그램의 각종 서비스 기능 메뉴를 사용할 수 있습니다. 

4.1 메뉴 사용 

1. 수동 또는 자동 모드에서 초기 화면 우측의 [메뉴] 버튼을 터치하십시오. 프로그램의 각종 서비스 메뉴가 표시됩니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 파일 및 프로그램, 티치 펜던트를 관리하거나 로봇 시스템의 상태를 확인하십시오. 

 

 [5: 파일관리]: 메인 보드의 내부 메모리와 티치 펜던트 및 이동식 저장 장치의 파일을 관리합니다. 

 [6: 프로그램 변환]: 작성된 프로그램의 조건 및 위치 등을 일괄 또는 개별 변환합니다. 

 [7: 시스템 진단]: 로봇과 제어기의 상태를 확인하고 시스템의 버전을 업데이트합니다. 

 [8: 날짜, 시간 설정]: 제어기의 날짜와 시간을 설정합니다. 
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4.2 파일 관리 

메인 보드의 내부 메모리 또는 티치 펜던트나 이동식 저장 장치의 파일을 관리합니다. 

1. [5: 파일관리] 메뉴를 터치하십시오. 장치별 폴더 목록과 선택한 폴더에 저장된 파일의 목록이 나타납니다. 

2. 장치별 폴더 구조와 저장된 파일을 확인하고 관리하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

메인 보드의 내부 메모리, 티치 펜던트, 이동식 저장 장치의 폴더 목록입니다. 폴더 구조를 확인할 수 있습니다. 

 [  MAIN]: 메인 보드(M/B)에 저장된 파일은 실제 로봇의 동작에 사용됩니다. 

 [  TP] / [  USB]: 티치 펜던트(T/P)와 이동식 저장 장치(USB)는 데이터 백업 시 사용합니다. [  USB] 

폴더는 티치 펜던트에 이동식 저장 장치가 연결된 경우에만 나타납니다. 

 티치 펜던트의 조그 다이얼을 돌리면 폴더 목록에서 커서를 이동할 수 있습니다. 

 폴더 목록에서 [ ] 또는 [ ]를 선택한 후 <enter> 키를 누르면 하위 폴더를 표시하거나 숨길 수 있습니

다. 

 폴더를 선택하면 폴더에 저장된 파일의 목록을 확인할 수 있습니다. 

 
선택한 폴더에 저장된 파일의 목록입니다. 파일별로 이름과 크기, 최종 수정 날짜, 보호 여부, 추가 정보를 

확인할 수 있습니다. 

 기능 버튼을 이용해 파일과 폴더를 관리할 수 있습니다. 
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참고 

 R 코드의 “R17 파일 관리”와 동일한 기능입니다. 

 이동식 저장 장치를 티치 펜던트에 연결하면 Hi6 티치 펜던트 화면의 상태 표시줄에 [USB] 아이콘

( )이 나타납니다. 

 

 주의 
파일을 복사하거나 삭제하는 등의 동작을 수행하는 도중에 티치 펜던트에서 이동식 저장 장치를 절대 

분리하지 마십시오. 데이터가 손상될 수 있습니다. 

4.2.1 파일 관리 

하나 혹은 여러 파일을 선택하여 복사, 이동 및 삭제합니다. 

1. 폴더 목록에서 티치 펜던트의 조그 다이얼을 이용해 폴더를 선택하십시오. 선택한 폴더에 저장된 파일 목록이 나타납니다. 

 

2. 파일 목록에서 원하는 파일을 터치하여 선택하십시오. 

 

 <ctrl> 키를 누른 상태에서 파일을 터치하면 여러 파일을 하나씩 선택할 수 있습니다. 

 <shift> 키를 누른 상태에서 두 파일을 터치하면 두 파일 사이의 모든 파일을 한 번에 선택할 수 있습니다. 

 화면 우측의 [전체선택] 버튼을 터치하면 모든 파일을 한 번에 선택할 수 있습니다. 

 파일 선택을 취소하려면 <esc> 키를 누르십시오. 
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3. 화면 우측의 기능 버튼을 이용하여 선택한 파일을 복사, 이동 및 삭제하십시오. 

 [복사]: 선택한 파일을 복사하여 다른 폴더에 붙여 넣을 수 있도록 임시 폴더에 저장합니다. 

 [붙여넣기]: 클립보드에 저장한 파일을 원하는 폴더에 붙여 넣습니다. 

 [잘라내기]: 선택한 파일을 잘라내어 다른 폴더에 붙여 넣을 수 있도록 임시 폴더에 저장합니다. 

 [삭제]: 선택한 파일을 삭제합니다. 보호 설정된 파일(속성에 보호 표시(W_))은 삭제할 수 없습니다. 

4. 파일을 폴더에 붙여 넣기할 경우, 조그 다이얼로 폴더를 선택한 후 [붙여넣기] 버튼을 터치하십시오. 선택한 폴더에 파일

이 붙여 넣기됩니다. 

 

 선택한 폴더에 같은 이름의 파일이 있으면 중복 알림창이 나타납니다. 덮어쓰기 여부를 설정하여 처리하십시오. 

 

 파일을 삭제할 경우, [삭제] 버튼을 터치한 후 확인창에서 [확인] 버튼을 터치하십시오. 
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4.2.2 파일명 및 폴더명 변경 

파일 또는 폴더의 이름을 변경합니다. 여러 파일이나 폴더의 이름을 한 번에 변경할 수도 있습니다. 

1. 파일(또는 폴더) 목록에서 원하는 파일(또는 폴더)을 터치하여 선택한 후 화면 우측에서 [이름변경] 버튼을 터치하십시오. 

 

2. 입력 영역에 파일(또는 폴더) 이름을 입력하십시오. 

 

 숫자는 티치 펜던트의 조작 키를 이용해 간단히 입력할 수 있습니다. (<←/→> 키: 커서 이동, 숫자키: 숫자 입력) 

 숫자를 포함한 텍스트를 입력하려면 이력 표시줄의 [ ] 버튼을 터치하여 소프트 키보드를 이용하십시오. 

3. <enter> 키를 누르십시오. 목록에 입력한 이름으로 변경되어 나타납니다. 

참고 

 보호 설정된 파일도 이름을 변경할 수 있습니다. 

 파일의 이름을 변경해도 크기, 수정 날짜, 속성 등의 정보는 기존과 동일하게 유지됩니다. 

 R 코드의 “R116 프로그램 번호 변경”과 동일한 기능입니다. 
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4.2.3 폴더 관리 

폴더를 삭제하거나 새 폴더를 추가합니다. 

4.2.3.1 폴더 삭제 

1. 폴더 목록에서 티치 펜던트의 조그 다이얼을 이용해 폴더를 선택한 후 화면 우측의 [삭제] 버튼을 터치하십시오. 

 

2. 확인창에서 [확인] 버튼을 터치하십시오. 선택한 폴더와 폴더에 저장된 파일이 모두 삭제됩니다. 

 

4.2.3.2 폴더 생성 

1. 폴더 목록에서 티치 펜던트의 조그 다이얼을 이용해 폴더를 선택한 후 화면 우측의 [새 폴더] 버튼을 터치하십시오. 선택

한 폴더의 하위에 새 폴더가 추가됩니다. 
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2. 새 폴더의 이름을 입력한 후 <enter> 키를 누르십시오. 

 

4.2.4 파일 보호 

프로그램을 변경하거나 삭제할 수 없도록 설정하여 중요한 파일을 보호합니다. 

1. 파일을 선택한 후 [속성] 버튼을 터치하십시오. 속성 설정창이 나타납니다. 

 

2. 파일 이름을 확인하고 [읽기전용] 체크박스를 터치하여 선택한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 파일 목록의 속성에 보호 

표시(W_)가 나타납니다. 
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4.2.5 데이터 백업 

메모리 버퍼의 이력을 파일로 저장하고 프로젝트(project/)와 이력(log/) 폴더를 백업합니다. 

1. 폴더 목록의 티치 펜던트(T/P) 또는 이동식 저장 장치(USB)에서 티치 펜던트의 조그 다이얼을 이용해 데이터 백업을 저

장할 폴더를 선택하십시오. 

 

2. <shift> 키를 누른 상태에서 화면 우측의 [전체 백업] 버튼을 터치하십시오. 데이터 백업이 시작됩니다. 

 

3. 데이터 백업(약 30 초 소요)이 완료되면 알림창에서 백업 결과를 확인하십시오. 
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4.2.6 데이터 복원 

백업 프로젝트(project/) 및 이력(log/)을 복원합니다. 

1. 폴더 목록의 티치 펜던트(T/P) 또는 이동식 저장 장치(USB)에서 티치 펜던트의 조그 다이얼을 이용해 프로젝트 또는 이

력이 백업된 폴더를 선택한 후 화면 우측의 [복사] 버튼을 터치하십시오. 

 

2. 폴더 목록에서 티치 펜던트의 조그 다이얼을 이용해 [MAIN]을 선택한 후 화면 우측의 [붙여넣기] 버튼을 터치하십시오. 

 

3. 중복 알림창에서 [전부] 체크박스를 터치하여 선택한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 메인 보드에 백업 데이터가 복원됩

니다. 

 

4. 제어기의 전원을 다시 켜십시오. 
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4.3 프로그램 변환 

작성된 프로그램의 조건 및 위치 등을 일괄 또는 개별적으로 수정하거나 좌표를 변환하여 새 프로그램을 작성합니다. 

1. [6: 프로그램 변환] 메뉴를 터치하십시오. 프로그램 변환 메뉴가 나타납니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 프로그램의 조건 및 위치 등을 수정하거나 새 프로그램을 작성하십시오. 

 
 

참고 
로봇 기동 중에는 [4: 기록좌표계], [5: 좌표변환], [6: 미러 이미지], [7: 스텝복사] 메뉴의 사용이 

제한됩니다. 
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4.3.1 기록 조건 

프로그램의 특정 스텝에 기록 조건을 변경 설정하여 기존의 프로그램에 적용하거나 새 프로그램을 생성합니다. 

1. [6: 프로그램 변환 > 1: 기록조건] 메뉴를 터치하십시오. 기록 조건 변환 설정창이 나타납니다. 

2. 기록 조건 옵션을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [원본 프로그램]/[타겟 프로그램]: 기록 조건을 변경할 원본 프로그램의 번호(초기 설정값: 현재 선택된 프로그램)와 

기록 조건을 변경한 후 저장할 새 프로그램의 번호를 입력합니다. 대상 프로그램 번호를 원본 프로그램과 같은 번호

로 설정하면 원본 프로그램이 덮어쓰기 되어 새 프로그램으로 대체됩니다. 

 [시작 스텝]/[종료 스텝]: 기록 조건을 변경 적용할 스텝의 범위(초기 설정값: 1 / 마지막 스텝)를 설정합니다. 

 [Accuracy], [툴]: 기록 조건을 변경합니다. 
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4.3.2 기록 속도 

프로그램의 특정 스텝에 기록 속도를 변경 설정하여 기존의 프로그램에 적용하거나 새 프로그램을 생성합니다. 

1. [6: 프로그램 변환 > 2: 기록속도] 메뉴를 터치하십시오. 기록 속도 변환 설정창이 나타납니다. 

2. 기록 속도 옵션을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [원본 프로그램]/[타겟 프로그램]: 기록 속도를 변경할 원본 프로그램의 번호(초기 설정값: 현재 선택된 프로그램)와 

기록 속도를 변경한 후 저장할 새 프로그램의 번호를 입력합니다. 대상 프로그램 번호를 원본 프로그램과 같은 번호

로 설정하면 원본 프로그램이 덮어쓰기 되어 새 프로그램으로 대체됩니다. 

 [시작 스텝]/[종료 스텝]: 기록 조건을 변경 적용할 스텝의 범위(초기 설정값: 1/마지막 스텝)를 설정합니다. 

 [방법]: 속도 지정 방법을 설정합니다. 

 [속도지정]: 기록된 속도를 일괄 변환합니다. 

 [배율지정]: 기록된 속도의 단위와 [단위] 옵션에서 선택한 속도 단위가 일치할 경우, 기록된 속도에 

대한 비율(%)로 변환합니다. 

 [단위변환]: 기록된 속도의 단위를 변환합니다. 

 [구간]: 기록 속도를 변경 설정할 스텝의 범위에서 적용 구간을 설정합니다. 

 [단위]: 속도 단위를 설정합니다. 속도 지정 방법을 [배율지정]으로 선택한 경우에는 스텝에 기록된 속도의 단위와 

일치하는 것만 배율의 비율로 변환합니다. 

 [속도]: 속도를 설정합니다. 속도 지정 방법을 [배율지정]으로 선택한 경우에는 배율값을 의미합니다. 
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4.3.3 기록 위치 

프로그램의 특정 스텝에 숨은 포즈로 기록된 스텝 위치의 좌표계를 변경 설정하여 기존의 프로그램에 적용하거나 새 프로그램

을 생성합니다. 

1. [6: 프로그램 변환 > 3: 기록위치] 메뉴를 터치하십시오. 기록 위치 변환 설정창이 나타납니다. 

2. 기록 위치 옵션을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [원본 프로그램]/[타겟 프로그램]: 기록 위치를 변경할 원본 프로그램의 번호(초기 설정값: 현재 선택된 프로그램)와 

기록 위치를 변경한 후 저장할 새 프로그램의 번호를 입력합니다. 대상 프로그램 번호를 원본 프로그램과 같은 번호

로 설정하면 원본 프로그램이 덮어쓰기 되어 새 프로그램으로 대체됩니다. 

 [시작 스텝]/[종료 스텝]: 기록 위치를 변경 적용할 스텝의 범위(초기 설정값: 1 / 마지막 스텝)를 설정합니다. 

 [좌표계 형식]: 스텝에 기록된 위치 데이터를 변환(shift)할 좌표계를 선택합니다. 베이스, 로봇, 툴, 사용자 선택 시, 

직교 좌표값으로 변환하고, 축 선택 시 축 각도로 변환합니다. 
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4.3.4 기록 좌표계 

숨은 포즈로 기록된 스텝 위치의 좌표계를 변경합니다. 해당 스텝에서 퀵오픈 버튼을 누르면 변경된 좌표계를 확인할 수 있습

니다. 로봇 기동 중에는 [4: 기록좌표계] 메뉴의 사용이 제한됩니다. 

1. [6: 프로그램 변환 > 4: 기록좌표계] 메뉴를 터치하십시오. 기록 좌표계 변환 설정창이 나타납니다. 

2. 기록 좌표계 옵션을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [원본 프로그램]/[타겟 프로그램]: 기록 좌표계를 변경할 원본 프로그램의 번호(초기 설정값: 현재 선택된 프로그램)

와 기록 좌표계를 변경한 후 저장할 새 프로그램의 번호를 입력합니다. 대상 프로그램 번호를 원본 프로그램과 같은 

번호로 설정하면 원본 프로그램이 덮어쓰기 되어 새 프로그램으로 대체됩니다. 

 [시작 스텝]/[종료 스텝]: 기록 좌표계를 변경 적용할 스텝의 범위(초기 설정값: 1 / 마지막 스텝)를 설정합니다. 

 [좌표계 형식]: 새로 지정할 좌표계를 선택합니다. 
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4.3.5 좌표 변환 

좌표 변환 기능은 작업물(이미지 1)에 프로그램을 티칭한 이후에 이미지 2와 같이 동일한 모양의 작업물이 다른 위치에 있을 

경우에도 별도의 티칭 없이 프로그램을 작성할 수 있게 해주는 기능입니다. 

 

그림 31 좌표 변환 

좌표 변환 기능을 사용하기 위해서는 3 개의 기준점이 필요합니다. 초기 위치에서 작업물에 3개의 기준점을 표시하여 프로그램

A 를 작성합니다. 작업물의 위치를 이동한 후 미리 표시해 둔 3개의 기준점을 프로그램 B 로 작성합니다. 

 

그림 32 좌표 변환 프로그램 

 주의 

 좌표 변환의 세 기준점에 대한 티칭의 정도는 좌표 변환 프로그램의 정확도에 영향을 미칩니다. 가능한 

한 3 개의 기준점에 대해 정확하게 티칭하십시오. 

 좌표 변환의 3 개의 기준점 사이의 거리는 가능한 한 멀게 설정하십시오. 

프로그램 A 와 프로그램 B의 기준이 되는 3 스텝에서 좌표 변환량을 계산하여 기존 프로그램(프로그램 1)을 새로운 프로그램

(프로그램 2)으로 변환합니다. 

 

 

 

 

 

이미지 1                          이미지 2 

 

프로그램 A                          프로그램 B 
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로봇 기동 중에는 [5: 좌표변환] 메뉴의 사용이 제한됩니다. 좌표 변환 기능을 사용하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [6: 프로그램 변환 > 5: 좌표변환] 메뉴를 터치하십시오. 좌표 변환 설정창이 나타납니다. 

2. 좌표 변환 옵션을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [원본 프로그램]/[대상 프로그램]: 기존의 티칭 프로그램 번호(이미지 1 의 프로그램 번호)와 좌표 변환을 수행하여 

생성할 새 프로그램 번호(이미지 2의 프로그램 번호)를 설정합니다. 

 [이전위치 프로그램]/[변경위치 프로그램]: 좌표 변환의 기준이 되는 3 점이 기록된 프로그램 번호(프로그램 A 의 번

호)와 좌표 변환의 기준이 되는 3 점이 기록된 프로그램 번호(프로그램 B 의 번호)를 설정합니다. 
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4.3.6 미러 이미지 

로봇의 S 축 0° 위치에서 Y-Z 평면을 기준으로 S축 위치와 손목축의 자세가 대칭인 프로그램을 작성합니다. 

이 기능은 자동차의 본체 용접과 같이 좌우 두 대의 로봇에 동일한 작업을 지시할 때 유용합니다. 먼저 한 대의 로봇에 작업을 

티칭한 후 다른 한 대의 로봇에는 티칭한 작업의 프로그램을 열고 미러 이미지로 변환하면 S축에 대칭인 프로그램이 작성됩니

다. 

 

그림 33 원래 프로그램(좌) / 미러 이미지로 변환된 프로그램(우) 

참고 협동로봇에는 미러 이미지 기능을 지원하지 않습니다. 

로봇 기동 중에는 [6: 미러 이미지] 메뉴의 사용이 제한됩니다. 미러 이미지 기능을 사용하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [6: 프로그램 변환 > 6: 미러 이미지] 메뉴를 터치하십시오. 미러 이미지 설정창이 나타납니다. 

2. 미러 이미지 변환 옵션을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 [원본 프로그램]/[대상 프로그램]: 기존 프로그램 번호와 미러 이미지로 변환하여 생성할 새 프로그램 번호를 설정합

니다. 
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4.3.7 스텝 복사 

프로그램의 일부를 다른 프로그램 또는 동일 프로그램으로 복사합니다. 스텝에 기록된 펑션(기능)도 함께 복사됩니다. 로봇 기

동 중에는 [7: 스텝복사] 메뉴의 사용이 제한됩니다. 

1. [6: 프로그램 변환 > 7: 스텝복사] 메뉴를 터치하십시오. 스텝 복사 설정창이 나타납니다. 

2. 스텝 복사 옵션을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오 

 

 [원본 프로그램]/[대상 프로그램]: 스텝을 복사할 원본 프로그램 번호와 복사한 스텝을 붙여 넣어 생성할 새 프로그

램 번호를 설정합니다. 대상 프로그램 번호를 원본 프로그램과 같은 번호로 설정하면 원본 프로그램이 덮어쓰기 되어 

새 프로그램으로 대체됩니다. 

 [시작 스텝]/[종료 스텝]: 복사할 스텝의 범위(초기 설정값: 1/마지막 스텝)를 설정합니다. 

 [투입 스텝]: 복사한 스텝을 붙여 넣을 기준 스텝을 설정합니다. 복사한 스텝은 기준 스텝 바로 다음에 붙여 넣기됩

니다. 

 [복사 방법]: 복사한 스텝의 진행 방향을 선택합니다. 

 [정방향]/[역방향]: 복사한 스텝이 원본 프로그램과 동일한 순서 또는 원본 프로그램의 역순으로 

붙여 넣기됩니다. 

참고 

 보호 설정된 프로그램은 복사할 수 없습니다. 

 복사한 스텝에 END 기능이 기록된 경우, 기능이 함께 복사됩니다. 필요에 따라 기능을 삭제하십시오. 

 복사한 스텝에 복사 범위를 벗어난 스텝으로 점프(GOTO, GOSUB)하는 기능이 기록된 경우, 기능은 복

사되지만 번호는 자동으로 변경되지 않습니다. 복사 후 번호를 변경하십시오. 
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4.3.7.1 스텝 복사 예 

프로그램 1 의 스텝 2 ~ 스텝 5를 프로그램 2의 스텝 2(투입 스텝으로 설정)에 정방향과 역방향으로 복사합니다. 

대상 프로그램(프로그램 2)의 투입 스텝(스텝 2) 바로 다음에 원본 프로그램(프로그램 1)의 스텝 2 ~ 스텝 5 가 정방향(원본 프로

그램과 동일한 순서) 또는 역방향(원본 프로그램의 역순)으로 삽입됩니다. 

방법 절차 상세 과정 

정방향 

복사 전 

원본 프로그램(프로그램 1) 

▼ 

▼ 

대상 프로그램(프로그램 2) 

 

복사 결과 프로그램 2 

 

역방향 

복사 전 

원본 프로그램(프로그램 1) 

▼ 

▼ 

대상 프로그램(프로그램 2) 

 

복사 결과 프로그램 2 
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4.4 시스템 진단 

로봇과 제어기의 상태를 검사하고 관리합니다. 제어기의 모듈별로 버전을 확인하고 업데이트할 수 있습니다. 

4.4.1 시스템 버전 

1. [7: 시스템 진단 > 1: 시스템 환경] 메뉴를 터치하십시오. 시스템 환경 설정창이 나타납니다. 

2. 로봇과 제어기의 시스템 환경 정보를 확인하고 관리하십시오. 

 
 

번호 설명 

 로봇과 제어기의 시스템 환경(소프트웨어 버전) 정보입니다. 

 

기능 버튼을 이용해 시스템 환경을 편집하고 관리합니다. 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [버전업]: 제어기 각 모듈의 버전을 업데이트합니다. 

 

 

 



 Hi6 제어기 조작 설명서 

현대로보틱스 메뉴 | 시스템 진단_89 

메
뉴

 

4.4.1.1 제어기 시스템 업데이트 

통합 압축 파일을 이용하여 제어기 각 모듈의 버전을 업데이트합니다. 

1. 통합 압축 파일이 저장된 이동식 저장 장치를 티치 펜던트의 USB 슬롯에 연결하십시오. 티치 펜던트에 이동식 저장 장치

가 연결되면 상태 표시줄에 [USB] 아이콘( )이 나타납니다. 

2. 시스템 환경 설정창 우측의 [버전업] 버튼을 터치하십시오. 버전업 프로그램 실행창이 나타납니다. 

3. 드롭다운 메뉴를 터치하여 [버전 업] 모드를 선택하고 [Open] 버튼을 이용하여 통합 압축 파일을 선택한 후 [확인] 버튼

을 터치하십시오. 

 

4. 업데이트할 모듈을 선택한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 업데이트가 시작됩니다. 

 

5. 업데이트가 완료되면 [확인] 버튼을 터치하십시오. 버전업 프로그램 실행창이 닫히고 제어기가 자동으로 재시작합니다. 
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4.5 날짜 및 시간 설정 

제어기의 날짜와 시간을 설정합니다. 

1. [8: 날짜, 시간 설정] 메뉴를 터치하십시오. 날짜 및 시간 설정창이 나타납니다. 

2. 날짜 및 시간 정보를 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 티치 펜던트의 조작키로 날짜와 시간을 입력하여 설정합니다. 

 방향키를 누르면 날짜와 시간 항목(연/월/일/시/분/초/오전오후) 사이에서 커서가 이동합니다. 

 숫자키를 눌러 숫자를 입력합니다. <shift+↑/↓> 키로 수치를 조절할 수도 있습니다. 

 달력에서 날짜를 설정합니다. [◁/▷] 버튼을 터치하여 연월을 선택한 후 날짜를 터치하십시오. 
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5. 조건 설정 

프로그램을 수정하지 않고 운전 조건만 간편히 변경합니다. 변경한 설정값은 제어기가 재시동되어도 동일하게 유지됩니다. 

5.1 운전 조건 설정 

1. 초기 화면에서 좌측 상단의 [속도조절] 버튼을 터치하십시오. 운전 조건 설정창이 나타납니다. 

  
 

참고 
[속도조절] 버튼에는 수동 모드일 때에는 스텝 전후진 제한 속도(㎜/sec)가 표시되고, 자동 모드에서는 

재생 속도(%)가 표시됩니다. 

2. 다음 절차를 반복하여 운전 조건 설정값을 변경한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

a. 티치 펜던트의 조그 다이얼을 돌리십시오. 커서가 이동합니다. 

b. 조그 다이얼을 돌려 원하는 옵션을 선택하거나 숫자키를 눌러 수치를 입력하십시오. 

c. <enter> 키를 누르십시오. 변경 내용이 적용되어 설정값이 변경되고 커서가 다음 항목으로 이동합니다. 
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5.2 운전 조건 설정 정보 

 [1: 동작 사이클]: 자동 운전 시 실행되는 프로그램의 반복 여부를 설정합니다. 로봇 기동 중에도 설정할 수 있으며 수동 

운전 시에서 설정값이 적용되지 않습니다. 

 1 사이클: 작업 프로그램을 1 회 운전 후 종료합니다. 프로그램 END를 만나면 로봇이 정지합니다. 

 반복: 작업 프로그램을 연속해서 반복 운전합니다. 외부의 정지 조작이 있으면 로봇이 정지합니다. 

 [2: 스탭 전/후진시 최고속]: 스텝의 전후진 시 제한 속도를 설정합니다. 이 옵션에 대한 자세한 내용은 “2.1 수동 운전”을 

참조하십시오. 

 [3: 스탭 전진시 펑션 실행]: 스텝 전진 시 작업 프로그램에 기록된 기능의 실행 옵션(방식)을 설정합니다. 

 Off: 작업 프로그램에 기록된 END만 실행합니다. END를 제외한 다른 모든 기능은 실행하지 않습니다. 

 On: 작업 프로그램에 기록된 모든 기능을 실행합니다. 

 1 On: 입력 신호 대기 기능과 프로그램 END 기능만 실행합니다. 

참고 스텝 후진 시에는 입력 대기 신호 기능만 실행하고 이외의 모든 기능은 실행하지 않습니다. 

 [4: 스텝 후진 후, 전진 시 펑션 재실행]: 스텝 후진 후 다시 전진할 때 작업 프로그램에 기록된 기능 중 이전에 실행한 

기능을 다시 실행하도록 설정합니다. 

 [5: 스텝 전/후진시 경로복구]: 스텝 전후진 시 경로 복구의 실행 방식을 설정합니다. 

 무효: 경로 복구를 실행하지 않습니다. 

 유효: 사용자에게 경로 복구의 실행 여부를 확인하지 않고 수행합니다. 

 [6: 자동운전 속도비율]: 자동 모드로 프로그램 재생 시 로봇의 운전 속도(%)를 설정합니다. 작업 프로그램의 스텝에 기록

된 속도를 변경하는 것이 아니라 스텝에 기록된 속도에 대한 로봇의 이동 속도를 1 ~ 100% 범위의 비율(%)로 일괄 변경

합니다. 

참고 
자동 운전 중 외부 입력에 의한 저속 지령이 입력되면 자동 운전 속도 비율이 적용되지 않고 수동 

최고 속도(250 ㎜/s)가 적용됩니다. 

 [7: 로봇 Lock]: 로봇을 실제로 움직이지 않고 작업 프로그램을 자동 운전하도록 설정합니다. 주변 기기와의 입출력 상태

와 소프트 리미트, 사이클 타임 등을 확인할 수 있습니다. 

 [8: 보간기준]: 수동으로 로봇을 조그 동작할 때 기준이 되는 툴을 설정합니다. 일반적으로 로봇툴을 보간 기준으로 사용

합니다. 

 로봇툴: 로봇 선단에 부착된 툴을 기준으로 보간 동작을 실행합니다. 

 정치툴: 바닥면 등에 고정된 툴의 선단을 기준으로 보간 동작을 실행합니다. 정치툴을 보간 기준으로 선택하면 초기 

화면 좌측의 툴 번호가 ST0 으로 표시됩니다( ). 

참고 
정치툴을 보간 기준으로 선택한 경우 반드시 정치툴 좌표계를 설정해야 합니다. 자세한 내용은 “7.3.6.2 

정치툴 좌표계”를 참조하십시오. 
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 [9: 사용자 좌표계 지정]: 수동 조그 조작 시 직교 동작을 위해 사용자 좌표계 번호(0 ~ 10)를 설정합니다. 로봇이 지정된 

사용자 좌표계의 X, Y, Z 축 방향으로 직교 좌표계 동작을 수행합니다. 그리고 포즈 모니터링 시 선택한 사용자 좌표계의 

좌표값이 툴 선단의 X, Y, Z 좌표값으로 나타납니다. 

 0 으로 설정하면 화면 우측의 [좌표계] 버튼에 로봇 좌표계 아이콘( )이 표시됩니다. 사용자 좌표계에 대한 동작이 

해제되고 로봇 좌표계에 대한 직교 좌표 동작 및 모니터링을 수행합니다. 

 

 1 ~ 10 사이의 번호로 설정하면 [좌표계] 버튼에 사용자 좌표계 아이콘( )이 표시됩니다. <축조작> 키로 변경된 좌

표치 값은 사용자 좌표계를 기준으로 합니다. 

 
 

참고 
사용자 좌표계 번호는 [설정 > 2: 제어 파라미터 > 7: 좌표계 등록 >1: 사용자 좌표계] 메뉴에서 

등록할 수 있습니다. 
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6. 모니터링 

로봇 시스템의 상태와 제어기의 각종 데이터를 확인합니다. 

6.1 모니터링 기능 사용 

1. 작업 영역의 패널 스택 우측 상단의 [+] 버튼을 터치하십시오. 패널 선택창이 나타납니다. 

 

2. 패널 선택창에서 원하는 모니터링 항목을 선택하여 로봇 시스템의 상태와 제어기의 각종 데이터를 확인하십시오. 

 
 

참고 

 패널 선택창에 모니터링 가능한 모든 항목이 나타납니다. 

 모니터링 가능한 항목은 제어기 설정에 따라 다르게 나타납니다. 

 작업 영역의 패널 스택과 창의 사용 방법에 대한 자세한 내용은 “1.2.4.5 작업 영역”을 참조하십시오. 
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6.2 job 

패널 선택창에서 [job]을 터치하십시오. JOB 프로그램창이 나타납니다. 프로그램을 확인하고 편집 및 삭제하거나 작성할 수 있

습니다. 

 

그림 34 JOB 프로그램 

번호 설명 

 프로그램의 기본 정보와 명령문을 표시합니다. 명령문의 상세 정보를 확인하고 편집할 수 있습니다. 

 

 [프로그램]: 작성된 프로그램 목록에서 프로그램을 선택하거나 삭제합니다. 

 […]: 자동 들여쓰기가 잘못 적용된 경우 JOB 프로그램의 자동 들여쓰기를 다시 수행합니다. 

 프로그램 작성 시 선택한 명령문의 인수값은 입력 영역에 표시됩니다. 

 

참고 프로그램의 관리 및 작성 방법에 대한 자세한 내용은 “3 프로그램 작성”을 참조하십시오. 

6.3 포즈 

패널 선택창에서 [포즈]를 터치하십시오. 로봇의 포즈 정보창이 나타납니다. 로봇 각 축의 현재 각도와 TCP의 좌표값, 엔코더

의 현재값과 지령값을 확인할 수 있습니다. 

 

그림 35 포즈 
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6.4 시스템 입력 

패널 선택창에서 [시스템 입력]을 터치하십시오. 입력 신호창이 나타납니다. 

로봇의 운행과 관련된 신호, 제어기와 로봇의 이상을 감지하기 위해 미리 할당된 입력 신호의 상태를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 36 시스템 입력 - ON/OFF 상태(좌) / 값 상태(우) 

 

그림 37 시스템 입력 - 시퀀스 상태 

 ON/OFF 상태와 시퀀스 상태에서 현재 입력 중인 신호는 노란색으로 표시됩니다. 

 시퀀스 상태에서는 제어기 시퀀스 신호의 상태만 표시합니다. 

 [ON/OFF]/[값]/[시퀀스]: 라디오 버튼을 터치하여 입력 신호창의 표시 방식을 변경할 수 있습니다. 
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6.5 시스템 출력 

패널 선택창에서 [시스템 출력]을 터치하십시오. 출력 신호창이 나타납니다. 

로봇의 운행과 관련된 신호와 브레이크 제어 상태를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 38 시스템 출력 - ON/OFF 상태(좌) / 값 상태(우) 

 

그림 39 시스템 출력 - 시퀀스 상태 

 ON/OFF 상태와 시퀀스 상태에서 현재 입력 중인 신호는 노란색으로 표시됩니다. 

 시퀀스 상태에서는 제어기 시퀀스 신호의 상태만 표시합니다. 

 [ON/OFF]/[값]/[시퀀스]: 라디오 버튼을 터치하여 출력 신호창의 표시 방식을 변경할 수 있습니다. 

 [수동 출력]: ON/OFF 상태와 시퀀스 상태에서 선택한 신호를 강제로 출력할 수 있습니다. 
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◼ 수동 출력 

원하는 신호를 선택하여 강제로 출력할 수 있습니다. 

1. 시스템 출력 신호창 우측의 [ON/OFF] 또는 [시퀀스] 라디오 버튼을 터치하여 표시 방식을 ON/OFF 또는 시퀀스 상태로 

설정하십시오. 

2. 신호창에서 신호를 터치하여 선택한 후 [수동 출력] 버튼을 터치하십시오. 

 

3. 수동 출력 확인창에서 출력 조건을 확인한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 
 

soN =1/0 

N: 출력할 신호의 번호 출력 상태(1: 출력, 0: 미출력) 

4. 선택한 신호의 출력 상태를 확인하십시오. 선택한 신호가 출력 상태로 전환되어 신호창에 노란색으로 표시됩니다. 
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6.6 범용 입력 

패널 선택창에서 [범용 입력]을 터치하십시오. 범용 입력 신호창이 나타납니다. 

제어기 내 I/O 보드의 CNIN 커넥터를 통해 입력되는 신호인 범용 입력 신호의 상태를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 40 범용 입력 신호 - ON/OFF 상태(좌) / 값 상태(우) 

번호 설명 

 

범용 입력 신호의 상태를 표시합니다. 

 시스템의 기본 사양으로 지정되거나 사용자에 의해 할당된 범용 입력 신호는 굵은 글씨로 표시됩니다. 

 현재 입력 중인 신호는 노란색으로 표시됩니다. 

 

 [FB0]: 드롭다운 메뉴를 터치하여 모니터링할 FB 블록을 선택할 수 있습니다(FB0 ~ FB15). 최대 16 개의 I/O 블

록을 구성할 수 있으며 블록은 960 점의 신호를 모니터링합니다. 

 [속성적용]: 체크박스에 체크 표시하여 정/부논리 속성을 거치기 전의 입력 물리값을 표시하도록 설정할 수 있습

니다. 정/부논리 속성을 거친 후의 입력 논리값이 표시되도록 기본 설정(체크 해제)되어 있습니다. 

 [ON/OFF]/[값]: 라디오 버튼을 터치하여 신호의 표시 방식을 변경할 수 있습니다. 

 

참고 

 내장 PLC로 필드버스 신호 등을 매핑하여 사용하는 경우에는 입력 신호의 On/Off 상태가 다르게 나타

날 수 있습니다. 

 입력 신호의 흐름은 다음과 같습니다. 

 

 

 

 

 



Hi6 제어기 조작 설명서  

100_모니터링 | 범용 출력 현대로보틱스 

6.7 범용 출력 

패널 선택창에서 [범용 출력]을 터치하십시오. 범용 출력 신호창이 나타납니다. 

제어기 내 I/O 보드의 CNOUT 커넥터를 통해 입력하는 신호인 범용 출력 신호의 상태를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 41 범용 출력 신호 - ON/OFF 상태(좌) / 값 상태(우) 

번호 설명 

 

범용 출력 신호의 상태를 표시합니다. 

 시스템의 기본 사양으로 지정되거나 사용자에 의해 할당된 범용 출력 신호는 굵은 글씨로 표시됩니다. 

 현재 출력 중인 신호는 노란색으로 표시됩니다. 

 

 [FB0]: 드롭다운 메뉴를 터치하여 모니터링할 FB 블록을 선택할 수 있습니다(FB0 ~ FB15). 최대 16 개의 I/O 블

록을 구성할 수 있으며 블록은 960 점의 신호를 모니터링합니다. 

 [수동 출력]: 선택한 신호를 강제로 출력할 수 있습니다. 

 [속성적용]: 체크박스에 체크 표시하여 정/부논리 속성을 거치기 전의 입력 물리값을 표시하도록 설정할 수 있습

니다. 정/부논리 속성을 거친 후의 입력 논리값이 표시되도록 기본 설정(체크 해제)되어 있습니다. 

 [ON/OFF]/[값]: 라디오 버튼을 터치하여 신호의 표시 방식을 변경할 수 있습니다. 

 

참고 

 내장 PLC로 필드버스 신호 등을 매핑하여 사용하는 경우에는 출력 신호의 On/Off 상태가 다르게 나타

날 수 있습니다. 

 출력 신호의 흐름은 다음과 같습니다. 
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◼ 수동 출력 

원하는 신호를 선택하여 강제로 출력할 수 있습니다. 

1. 범용 출력 신호창 우측의 [ON/OFF] 라디오 버튼을 터치하여 표시 방식을 ON/OFF 상태로 설정하십시오. 

2. 신호창에서 신호를 터치하여 선택한 후 [수동 출력] 버튼을 터치하십시오. 

 

3. 수동 출력 확인창에서 출력 조건을 확인한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 
 

FbN doN =1/0 

N: 모니터링할 FB 블록의 번호 N: 출력할 신호의 번호 출력 상태(1: 출력, 0: 미출력) 

4. 선택한 신호의 출력 상태를 확인하십시오. 선택한 신호가 출력 상태로 전환되어 신호창에 노란색으로 표시됩니다. 
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6.8 전역변수 

JOB 프로그램에 global로 정의된 전역 변수를 확인합니다. 또한 변수값을 선택하여 변경할 수 있습니다. 

1. global로 정의된 전역 변수가 포함된 프로그램을 실행한 후 작업 영역의 패널 스택 우측 상단의 [+] 버튼을 터치하십시

오. 

 

2. 패널 선택창에서 [전역변수]를 터치하십시오. 프로그램에 포함된 전역 변수 목록이 새 창에 나타납니다. 

  

3. 변수 이름과 유형, 값을 확인하십시오. 변수값을 선택하여 변경할 수도 있습니다. 
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6.9 지역변수 

JOB 프로그램에 var로 정의된 지역 변수를 확인합니다. 또한 변수값을 선택하여 변경할 수 있습니다. 

1. var로 정의된 지역 변수를 포함한 프로그램을 실행한 후 작업 영역의 패널 스택 우측 상단의 [+] 버튼을 터치하십시오. 

 

2. 패널 선택창에서 [지역변수]를 터치하십시오. 프로그램에 포함된 지역 변수 목록이 새 창에 나타납니다. 

 

3. 변수 이름과 유형, 값을 확인하십시오. 변수값을 선택하여 변경할 수도 있습니다. 
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6.10 가동정보 

패널 선택창에서 [가동정보]를 터치하십시오. 제어기의 가동 정보창이 나타납니다. 

시스템 초기화와 전원 투입, 최근 사이클 시작 직후의 제어기 동작별 누적 시간과 사이클 횟수를 확인할 수 있습니다. 정보 하

단의 항목별 [클리어] 버튼을 터치하면 가동 정보를 초기화할 수 있습니다. 

 

그림 42 가동 정보 

항목별 조건에 따른 반영 시점은 다음과 같습니다. 

항목 조건 반영 시점 

시스템 초기화 

후 

측정 시간 시스템 초기화 후부터 현재 시점 사이에 제어기가 가동한 시간 

모터 ON 시간 시스템 초기화 후부터 현재 시점 사이에 제어기의 모터가 켜져 있었던 시간 

전원 투입 후 

측정 시간 
전원 투입 후부터 현재 시점 사이에 

제어기가 가동한 시간 

 

사이클 기록 

시간 

전원 투입 후부터 지난 사이클까지 

제어기가 가동한 시간 

 

최근 사이클 

시작 후 

측정 시간 
사이클 시작(또는 전원 투입) 후부터 

현재 시점 사이에 제어기가 가동한 시간 

 

사이클 기록 

시간 

사이클 시작(또는 전원 투입) 후부터 

지난 사이클까지 제어기가 가동한 시간 
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6.11 이력 

패널 선택창에서 [이력]을 터치하십시오. 이력창이 나타납니다. 

에러, 경고, 알림, 운전, 사용자 작동, I/O, 실행에 대한 이력을 확인할 수 있습니다. 

 

그림 43 이력 

번호 설명 

 

목록에 표시할 이력의 유형을 설정할 수 있습니다. 원하는 유형의 버튼을 터치하면 해당 유형에 속하는 이력만 

목록에 나타납니다. 

 [전부]: 모든 유형의 이력을 확인합니다. 

 [+E]/[+W]: 에러 또는 경고 이력을 확인합니다. 

로봇 시스템에 문제가 발생하면 문제의 내용과 발생 시각, 발생 시점의 프로그램 번호, 스텝 번호, 축 데이터, 

입출력 상태를 확인하고 기록하여 문제 이력을 관리합니다. 그리고 문제의 원인을 분석하거나 시스템 복구 시 

이전에 발생한 문제의 이력을 참조합니다. 

 [+N]: 알림 이력을 확인합니다. 

 [+ST]: 로봇을 운전한 이력을 확인합니다. 

로봇의 기동, 정지 및 모드 변경 등 운전과 관련된 신호가 입력되면 내용과 시각, 입력 시점의 프로그램 번호, 

스텝 번호, 축 데이터, 입출력 상태를 기록합니다. 그리고 로봇 보수 시 로봇 운전 이력을 참조합니다. 

 [+P]: 주기적으로 기록되는 상태 이력을 확인합니다. 

 [+OP]: 조작 이력을 확인합니다. 

 [+IO]: 입출력 신호의 변화 이력을 확인합니다. 

 [+H]: JOB 프로그램의 실행 이력을 확인합니다. 

 

 [num.]: 드롭다운 메뉴를 터치하여 목록에 표시할 이력의 수(30, 100, 200, 500, 1000)를 조정할 수 있습니다. 

이력의 수를 선택하면 해당 개수만큼의 최근 이력을 다시 불러와 화면에 표시합니다. 

 [ ]: 팝업 메뉴를 엽니다. 

 log 파일로 저장: 메모리 버퍼의 최신 이력을 파일로 저장합니다. 

 log 파일 클리어: 메모리 버퍼의 이력을 클리어하고 이력 파일을 모두 삭제합니다.(삭제된 파인 복구할 수 

없습니다.) 

 [ ]: 새로운 이력의 알림을 끕니다. 잠금 표시를 풀 때까지 이력은 갱신되지 않고 현재 상태가 유지됩니다. 

 [ ]: 화면에 표시된 이력을 클리어합니다. 

 선택한 유형의 이력 목록입니다. 유형별 이력의 상세 정보를 확인할 수 있습니다. 
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6.12 히스토리 

패널 선택창에서 [히스토리]를 터치하십시오. 히스토리창이 나타납니다. 

작업 프로그램의 실행 이력과 타임 스탬프가 함께 출력되어 히스토리를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 44 히스토리 

번호 설명 

 

 [ ]: 실행 이력을 새로고칩니다. 

 [ ]: 새로운 이력의 알림을 끕니다. 잠금 표시를 풀 때까지 이력은 갱신되지 않고 현재 상태가 유지됩니다. 

 [ ]: 화면에 표시된 이력을 클리어합니다. 

 작업 프로그램의 실행 이력과 타임 스탬프입니다. 실행 작업 프로그램의 히스토리를 확인할 수 있습니다. 
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6.13 시스템 특성 

패널 선택창에서 [시스템 특성]을 터치하십시오. 시스템 특성창이 나타납니다. 

로봇 시스템의 다양한 데이터를 모두 확인하거나 특정한 정보 유형의 데이터만 확인할 수 있습니다. 

 

그림 45 시스템 특성 

번호 설명 

 로봇 시스템의 데이터를 표시합니다. 상단의 정보 유형을 선택하여 해당 유형의 상세 데이터를 확인할 수 있습니다. 

 [초기화]: 축별 모션을 제외한 나머지 항목에 한하여, 시스템 데이터의 최대값을 유형별로 초기화할 수 있습니다. 

◼ 초기화 

원하는 정보 유형을 선택하여 데이터의 최대값을 초기화할 수 있습니다. 

1. 시스템 특성창 하단의 [초기화] 버튼을 터치하십시오. 
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2. 초기화할 정보 유형을 터치하십시오. 선택한 항목의 최대값이 초기화됩니다. 

 

6.14 태스크 

패널 선택창에서 [태스크]를 터치하십시오. 태스크창이 나타납니다. 

태스크별 동작 주기와 실행 시간 정보를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 46 태스크 

번호 설명 

 
 [동작 주기]/[실행 시간]: 태스크별 정보 유형을 변경합니다. 

 [초기화]: 표시된 정보를 초기화합니다. 

 태스크별 동작 주기와 실행 시간 정보를 표시합니다 
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6.15 소프트키보드 

패널 선택창에서 [소프트키보드]를 터치하십시오. 소프트 키보드창이 나타납니다. 

숫자와 문자, 기호 및 특수 기호를 포함한 변수나 수식, 문자열을 입력할 수 있습니다. 소프트 키보드의 사용 방법에 대한 자세

한 내용은 “3.2.4.4 소프트 키보드”를 참조하십시오. 

 

그림 47 소프트 키보드 

6.16 workcell 

패널 선택창에서 [workcell]을 터치하십시오. 로봇의 현재 자세가 3D 화면에 나타납니다. 

협동로봇의 안전 기능을 설정하면 작업 영역( )과 툴 영역( ), 툴 방향 제약( ), 로봇 엘보우 영역( ), 금지 영역( )

의 설정 상태를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 48 workcell 모니터링 

 3D 화면 우측 하단의 [확대/축소] 아이콘( ), [이동] 아이콘( ), 또는 [회전] 아이콘( )을 선택한 후 화면을 드래그하

면 카메라가 조정됩니다. 

 설정을 변경한 경우에는 workcell 창을 닫고 다시 열어야 변경한 설정값이 적용됩니다. 
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6.17 도움말 

패널 선택창에서 [도움말]을 터치하십시오. 제어기의 도움말 창에서 Hi6 제어기의 사용 정보를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 49 도움말 

번호 설명 

 

제어기의 도움말 목록입니다. 

 [ ]/[ ]: 하위 항목을 숨기거나 표시합니다. 

 [ ]: 하단에 선택한 항목의 상세 내용을 표시합니다. 

 상단의 도움말 목록에서 선택한 항목의 상세 내용을 표시합니다. 
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6.18 센서 동기 

패널 선택창에서 [센서 동기]를 터치하십시오. 센서 동기창이 나타납니다. 

컨베이어 및 프레스 동기 기능과 관련된 정보를 확인할 수 있습니다. 센서 동기 기능은 [설정 > 4: 응용 파라미터 > 4: 센서 동

기] 메뉴에서 동기 상태를 컨베이어 또는 프레스로 설정하면 활성화됩니다. 

 

그림 50 센서 동기 모니터링 

번호 설명 

 선택한 센서의 컨베이어 및 프레스 동기 기능과 관련된 정보를 표시합니다. 

 

 [sensor #1]: 드롭다운 메뉴를 터치하여 모니터링할 센서를 선택합니다. 

 [수동 초기화]: 센서 관련 각종 데이터(엔코더 펄스, 센서 위치, 센서 속도, 작업물 진입 개수, 동기 재생 상태 등)

를 수동으로 삭제합니다. 

 [리밋 스위치 작동]: 리밋 스위치를 수동으로 입력할 경우 사용합니다. 

 [작업 포지션 입력]: 센서의 위치값(직선 mm, 원형 deg)을 수동으로 입력합니다. 

 

참고 센서 동기 기능에 대한 자세한 내용은 별도의 “Hi6 센서동기 기능 설명서”를 참조하십시오. 
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6.19 프로그램 예약실행 

패널 선택창에서 [프로그램 예약실행]을 터치하십시오. 예약 실행창이 나타납니다. 

외부 신호에 의해 프로그램을 예약하고 예약 순서에 따라 프로그램을 수행할 때, 예약 프로그램 목록에서 상태를 확인하고 변

경할 수 있습니다. 

 

그림 51 프로그램 예약 실행 화면 

번호 설명 

 

예약 프로그램 목록입니다. 1 ~ 20 개의 프로그램을 예약 설정할 수 있습니다. 

 원격 모드에서 실행 중인 프로그램이 종료되면 예약 순서에 따라 프로그램이 자동으로 실행됩니다. 

 프로그램의 예약 실행이 종료되면 목록에서 삭제됩니다. 

 

 [편집]: 예약 프로그램 목록을 편집합니다. 

 [삽입]: 예약 프로그램 목록에 예약 실행할 프로그램을 추가합니다. 

 [삭제]: 예약 프로그램 목록에서 예약 프로그램을 삭제합니다. 

 

참고 

 [프로그램 예약실행] 항목은 응용 기능 중 센서 동기 기능의 동기 상태를 컨베이어 또는 프레스로 설정

한 경우에만 활성화됩니다. 

 [프로그램 예약실행] 항목은 [설정 > 2: 제어 파라미터 > 8: 프로그램 예약실행] 메뉴에서 [적용 레지스

터 개수] 옵션이 무효로 설정되어 있으면 활성화되지 않습니다. 

 프로그램 예약 실행에 대한 자세한 내용은 별도의 “Hi6 제어기 프로그램 예약 실행 기능 설명서”를 참조

하십시오. 
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 7. 설정 

설정 항목에서는 사용자의 정보와 각종 파라미터 정보 등을 확인 및 설정할 수 있습니다. 

7.1 설정 메뉴 사용 

1. 수동 또는 자동 모드에서 초기 화면 우측의 [설정] 버튼을 터치하십시오. 프로그램의 설정 메뉴가 표시됩니다. 

 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 사용자의 정보와 각종 파라미터 정보를 확인 및 설정하십시오. 

 

 [1: 사용자 환경]: 각종 사용자 조건을 확인하고 설정합니다. 

 [2: 제어 파라미터]: 제어기의 각종 조건을 설정하고 입출력 신호, 통신 정보, 로봇 준비 OK 신호 조건, 원위치 신호 

및 좌표계를 설정합니다. 

 [3: 로봇 파라미터]: 로봇 동작과 관련된 각종 데이터와 축별 원점, 동작 범위 등의 정보를 설정합니다. 

 [4: 응용 파라미터]: 로봇의 응용 기능을 사용하기 위한 각종 파라미터를 확인하고 설정합니다. 

 [5: 초기화]: 로봇 시스템의 초기화를 수행합니다. 또한 시리얼 엔코더를 초기화할 수 있습니다. 

 [6: 자동 캘리브레이션]: 로봇을 올바로 사용하기 위해 교시된 프로그램 및 자동으로 동작하는 움직임을 이용하여 로

봇의 축 원점, 툴 길이, 부하 질량, 베이스축 방향 등을 캘리브레이션합니다. 
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7.2 사용자 환경 

각종 사용자 조건을 확인하고 설정합니다. 

1. [1: 사용자 환경] 메뉴를 터치하십시오. 사용자 환경 설정창이 나타납니다. 

2. 사용자 환경을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [1: Pose 기록 형태]: 숨은 포즈로 기록되는 스텝의 위치 기록 형태를 설정합니다. 

 [베이스]/[로봇]/[축각도]: 베이스 좌표, 로봇, 축각도 값을 기준으로 스텝의 위치를 기록합니다 

 [U]: 사용자 좌표계에서의 위치를 기록합니다. 

 [2: 명령어 삭제시 확인]: 수동 모드에서 명령문 삭제 시 삭제 확인창의 노출 여부를 설정합니다. 

 [3: WAIT(DI/WI) 강제해제]: 입력 신호 대기 또는 용접 완료 신호 대기에서 <shift+F3: WAIT 해제> 키를 이용해 신

호 대기 상태의 강제 해제 여부를 설정합니다. 

 [4: 프로그램 스트로브신호 사용]: 외부 디지털 신호를 수신하여 외부 프로그램 선택 시 외부 프로그램이 선택되는 

시점을 설정합니다. 

 [무효]: 외부 프로그램 선택 신호만을 읽어 들여 외부 프로그램을 선택합니다. 

 [유효]: 프로그램 스트로브가 입력되는 시점에 외부 프로그램 선택 신호를 읽어 들여 외부 

프로그램을 선택합니다. 
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 [5: 재생 프로그램의 외부갱신]: 재생 중인 프로그램을 외부(PC)에서 수정하여 제어기로 다운로드하는 것의 허용 여

부를 설정합니다. (재생 중인 프로그램 번호에 대해 새로 다운로드된 프로그램은 다음 사이클부터 적용됩니다.) 

 주의 

재생 중인 프로그램을 외부(PC)에서 수정하여 제어기로 다운로드하면 제품이 고장 나거나 성능에 

이상이 발생할 수 있습니다. 고객지원팀에 문의하여 전문가에게 의뢰하거나 엔지니어에게 

문의하십시오. 

 [6: 충돌센서]: 충돌 센서 동작 시 로봇을 정지시키는 방법을 설정합니다. 

 [(1) 센서처리]: 충돌 센서가 동작하면 로봇을 비상 정지(운전 준비 OFF (모터 OFF) 상태)하거나 

정지(운전 준비 ON (모터 ON) 상태)시킵니다. 

 [(2) 신호논리]: 충돌 센서의 입력 신호 논리를 정논리 또는 부논리로 설정합니다. 

참고 

 충돌 센서 작동으로 모터가 꺼진 상태에서 [설정] 메뉴에 진입하면 모터 ON 및 조그 동작이 

가능합니다. 이를 이용하여 충돌한 로봇을 이동시킬 수 있습니다. 

 [센서처리]가 정지로 설정된 상태에서 충돌 센서가 동작하면 로봇은 조그 동작만 가능합니다. 

 [7: cpo( ) 좌표계]: 작업 프로그램에서 로봇의 현재 위치를 얻는 포즈식(cpo())을 사용할 때 구해지는 포즈의 좌표계

의 기준을 설정합니다. 

 [8: cpo( ) 선택]: 작업 프로그램에서 지정한 좌표계(U/Base/Joint)를 기준으로 로봇의 현재 위치를 얻는 포즈식

(cpo())을 사용할 때 구해지는 현재 위치값의 유형을 설정합니다. 지령값(로봇의 지령치(cmd)) 또는 현재값(로봇의 

현재치(cur))을 선택할 수 있습니다. 

 주의 
로봇의 현재치는 서보 지연에 의해 지령치와 오차가 발생할 수 있습니다. 사용 환경과 목적에 

맞게 현재 위치값의 유형을 설정하십시오. 

 [9: 정지신호 입력시 수동조작]: 외부 정지 신호 입력 시 조그 동작의 가능 여부를 설정합니다. 
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7.3 제어 파라미터 

제어기의 각종 조건을 설정하고 입출력 신호, 통신 정보, 로봇 준비 OK 신호 조건, 원위치 신호 및 좌표계를 설정합니다. 

1. [2: 제어 파라미터] 메뉴를 터치하십시오. 제어 파라미터 메뉴가 나타납니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 제어기의 각종 조건을 확인 및 설정하십시오. 
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7.3.1 제어 환경 설정 

제어기의 각종 조건을 설정하여 필요한 작업을 수행합니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 1: 제어 환경 설정] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 제어기의 제어 환경 조건을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [1: 절전기능]: 절전 기능의 사용 여부와 대기 시간을 설정합니다. 

절전 기능을 사용 설정하면, 자동 모드에서 로봇이 기동 대기, 입력 신호 대기 등의 장시간 동안 운전 정지 상태에 

있는 경우 대기 시간이 경과하면 모터의 전원 공급을 차단하여 소비 전력을 절약합니다. 로봇에 운전 명령이 

입력되면 자동적으로 절전 기능이 해제되어 모터에 전원을 공급하고 로봇이 동작합니다. 

참고 
절전 기능이 활성화/비활성화되는 과정에서 지연 요소가 발생할 수 있습니다. 로봇의 속도를 

예상하여 작업하는 경우에는 절전 기능을 무효로 설정하여 작업하십시오. 

 [2: 자동모드에서 경로복구]: 자동 모드에서 경로 복구 시의 허용 거리와 허용 각도를 설정합니다. 

경로 복구 시 거리 및 각도가 설정된 허용 범위 이상인 경우 에러를 검출합니다. 허용 거리를 -1 로 설정하면 경로를 

복구하지 않습니다. 
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7.3.2 입출력 신호 설정 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정] 메뉴를 터치하십시오. 입출력 신호 설정 메뉴가 나타납니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 입출력 신호의 속성, 신호 할당 등을 설정하십시오. 
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7.3.2.1 입력 신호 속성 

범용 입력 신호에 대한 신호의 논리와 명칭을 설정합니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 1: 입력 신호 속성] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 범용 입력 신호 목록을 확인하고 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [추가]: 목록에 새로운 범용 입력 신호를 추가합니다. 

 [삭제하기]: 목록에서 범용 입력 신호를 삭제합니다. 
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7.3.2.2 출력 신호 속성 

범용 출력 신호에 대한 신호의 논리와 펄스 속성, 명칭을 설정합니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 2: 출력 신호 속성] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 범용 출력 신호 목록을 확인하고 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [추가]: 목록에 새로운 범용 출력 신호를 추가합니다. 

 [삭제하기]: 목록에서 범용 출력 신호를 삭제합니다. 
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7.3.2.3 입출력 신호 설정 정보 

 [신호]: 속성을 적용할 신호입니다. fb 블록의 신호는 블록 번호와 소수점, 신호 번호의 순으로 입력하여 지정합니다. 

예를 들어, fb1 블록의 35 번 신호를 지정하려면 1.35 를 입력하여 설정할 수 있습니다. 

 [부논리]: 범용 입출력 신호의 정논리와 부논리는 다음과 같습니다. 

 

 [펄스 횟수]: 펄스 횟수입니다. 1 ~ 100 사이의 값으로 설정하면 펄스 출력하고 0으로 설정하면 지연 출력합니다. 

 [펄스 ON]/[펄스 OFF]: 펄스 출력 또는 지연 출력 시, 출력 신호의 On 시간과 Off 시간입니다. 

펄스 속성값에 따른 펄스 출력 예는 다음과 같습니다. 

 펄스 출력 - 횟수: 3, ON 시간: 1 초, OFF 시간; 0.2 초 

 

 지연 출력 - 횟수: 0, ON 시간: 1 초, OFF 시간; 0.5 초 

 

 [명칭]: 범용 입출력 신호의 명칭입니다. 
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7.3.2.4 입력 신호 할당 

제어기 입력 신호를 이용해 제어기의 상태나 동작을 원격으로 제어할 수 있습니다. 원격 제어 항목에 입력 신호 번호를 할당하

는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 3: 입력 신호 할당] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 원격 제어 항목에 입력 신호 번호를 입력한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [ALL 초기화]: 모든 원격 제어 항목에 할당된 입력 신호의 번호를 초기화합니다. 

 [ONE 초기화]: 선택된 원격 제어 항목에 할당된 입력 신호의 번호를 초기화합니다. 

 [채널 초기화]: 설정한 입력 신호의 입력 채널을 초기화합니다. 채널은 fb0 ~ fb9 로 구성되며, fb0 인 경우 fb0 가 

생략되어 표시됩니다. 

 [S]: 원격 제어를 시스템 입력 신호로 사용할 경우, 시스템 신호를 지정합니다. 시스템 신호는 알파벳 s 에 신호 번호

를 조합하여 “s+숫자”로 구성됩니다. 예를 들어, 시스템 신호 49 는 s49 로 설정합니다. 
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7.3.2.5 입력 신호 설정 정보 

 원격(Remote) 모드 

티치 펜던트의 모드 스위치가 원격( )으로 선택된 상태에서 원격 모드로 선택되기 위해서는 해당 신호가 on 되어야 

합니다. 해당 신호가 off 되면 내부 모드로 선택됩니다. 일반적으로 티치 펜던트의 모드 스위치를 원격( )으로 선택하

면 사용자는 원격 모드로 선택되기를 원하기 때문에 기본값은 254 로 지정하였고 입력 신호 속성에 해당 신호는 부논리로 

지정됩니다. 

 수동(Teach) 모드 

원격 모드로 선택된 상태에서 해당 신호가 on되면 원격에서 수동으로 로봇을 조작하는 상태가 됩니다. 그런데 일반적으로 

이 상태에서 로봇을 조작하는 경우는 없으므로 거의 사용하지 않습니다. 

 자동(Playback) 모드 

원격 모드로 선택된 상태에서 해당 신호가 on되면 원격에서 자동으로 로봇을 조작하는 상태가 됩니다. 그런데 일반적으로 

사용자는 티치펜던트의 모드 스위치를 원격( )으로 선택하면 원격에서 자동으로 로봇을 조작하기를 원하기 때문에 기

본값은 255 로 지정하였고 신호 속성에 해당 신호는 부논리로 지정됩니다. 

 외부 기동 

원격 자동 모드에서 로봇을 기동(start)하기 위해 사용합니다. 

 외부 정지 

원격 자동 모드에서 로봇을 정지(stop)하기 위해 사용합니다. 

 외부 프로그램 선택 

외부에서 기동 동작 시 프로그램 선택 Bit를 읽어 외부 프로그램으로 확정하는 시점은 프로그램 스트로브(Strobe) 신호의 

사용 여부에 따라 달라집니다. 

 프로그램 스트로브 신호 사용이 유효인 경우: 외부 기동 입력 시 프로그램 스트포브 신호가 On이면 프로그램 선택 

Bit 를 읽고, 이 값을 프로그램 번호로 확정합니다. 

 

그림 52 프로그램 스트로브신호 <유효> 시 외부 프로그램 선택 선도 

 프로그램 스트로브 신호 사용이 무효인 경우: 외부 기동 입력 후 프로그램 선택 Bit 를 읽고, 이 값이 90 ms 동안 변

경되지 않는 경우에 프로그램 번호로 확정합니다. 

 

그림 53 프로그램 스트로브신호 <무효> 시 외부 프로그램 선택 선도 
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 프로그램 선택 Bit와 Binary/Discrete (OFF→Binary) 

프로그램 선택 Bit 는 외부 기동 신호가 입력되었을 때, 실행할 프로그램을 선택하기 위한 신호 조합입니다. 현재 TP에서 

프로그램 HEADER 혹은 END에 커서가 있을 때에만 적용되며, 프로그램 수행 중에는 수행 중인 프로그램을 끝까지 수행

하게 됩니다. 

Binary/Discrete 신호는 프로그램 선택 Bit 의 해석을 결정해주는 옵션이며, 0 인 경우 Binary 로 인식하고, 1 인 경우에는 

Discrete 로 인식합니다. 

예를 들어, 프로그램 선택 Bit 가 다음과 같이 설정된 경우, 입력에 따른 수행 JOB 예는 다음과 같습니다. 

프로그램 선택 Bit 32 31 30 29 28 27 26 25 입력에 따른 수행 JOB 예 

Binary/Discrete 

신호 할당값 

0 0 0 0 0 0 0 1 
 Binary 일 경우: 1 번 JOB 수행 

 Discrete 일 경우: 1 번 JOB 수행 

0 0 0 0 0 1 0 1 
 Binary 일 경우: 5 번 JOB 수행 

 Discrete 일 경우: 1 번 JOB 수행 

0 0 0 1 0 0 0 0 
 Binary 일 경우: 16 번 JOB 수행 

 Discrete 일 경우: 5 번 JOB 수행 

0 0 0 1 1 0 0 0 
 Binary 일 경우: 24번 JOB 수행 

 Discrete 일 경우: 4번 JOB 수행 

 외부 RESET 

외부 신호에 의해 티치 펜던트에서 R0 스텝 카운터 리셋 기능을 실행한 것과 동일하게 동작하기 위해 사용합니다. 로봇이 

기동 중인 경우에는 이 기능이 동작하지 않으며, 이 기능이 정상적으로 동작하면 프로그램의 처음으로 실행 위치를 이동

하고 각종 에러나 경고의 발생 상태를 클리어합니다. 이 기능에 대한 내용은 “8.2 R0 스텝 카운터 리셋”을 참조하십시오. 

 저속 지령 

외부 신호에 의해 로봇의 이동 속도를 안전 속도(250mm/s) 이내로 제한하기 위해 사용합니다. 

 충돌 센서 

로봇의 충돌을 검지하고 로봇을 정지하기 위해 사용합니다. [시스템 > 1: 사용자 환경 > 6: 충돌센서] 메뉴의 설정과 연계

하여 로봇을 정지할 때 조건과 신호의 논리가 결정됩니다. 

 에러/경보 신호 클리어 

외부 신호에 의해 각종 에러나 경고의 발생 상태를 클리어합니다. 

 조이스틱 모드 

로봇을 수동으로 조그하기 위해 사용합니다. 일반적으로 LCD 매크로 검사 장비에서 사용되며 사용을 위해서는 별도의 기

능 설명서를 참고하시기 바랍니다. 

 도어 스위치 

안전 펜스의 도어가 개방되었을 때 이동 중인 로봇을 정지하기 위해 사용합니다. 

 화면보호 해제 

티치 펜던트를 조작하지 않으면 [메뉴 > 11: 티치 펜던트 옵션] 메뉴에서 설정한 화면꺼짐 시간이 경과되면 티치 펜던트가 

화면보호 상태로 전환됩니다. 외부 신호에 의해 티치 펜던트의 화면을 켜기 위해 사용합니다. 
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 외부 모터 on 

외부 조작 패널에서 모터 on을 수행하기 위해 사용합니다. 

 외부 모터 off 

외부 조작 패널에서 모터 off 를 수행하기 위해 사용합니다. 

7.3.2.6 출력 신호 할당 

제어기 출력 신호를 이용해 제어기에 발생한 이벤트 정보나 상태 정보를 외부로 전달할 수 있습니다. 외부로 전달할 정보에 출

력 신호를 할당하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 4: 출력신호 할당] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 정보 항목에 출력 신호 번호를 입력한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [ALL 초기화]: 모든 정보 항목에 할당된 출력 신호의 번호를 초기화합니다. 

 [ONE 초기화]: 선택된 정보 항목에 할당된 출력 신호의 번호를 초기화합니다. 

 [채널 초기화]: 설정한 출력 신호의 입력 채널을 초기화합니다. 채널은 fb0 ~ fb9 로 구성되며, fb0 인 경우 fb0 가 

생략되어 표시됩니다. 

 [이전 태스크]/[다음 태스크]: 이전 또는 다음 태스크 화면으로 이동합니다. 

 [S]: 원격 제어를 시스템 입력 신호로 사용할 경우, 시스템 신호를 지정합니다. 시스템 신호는 알파벳 s 에 신호 번호

를 조합하여 “s+숫자”로 구성됩니다. 예를 들어, 시스템 신호 49 는 s49 로 설정합니다. 
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7.3.2.7 출력 신호 설정 정보 

 원격(Remote) 모드 

티치 펜던트의 모드 스위치가 원격( )으로 선택된 상태로 입력 신호 할당에서 원격 모드에 설정된 신호가 on으로 입

력되었을 때 비로소 원격 모드 상태가 됩니다. 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 수동(Teach) 모드 

제어기의 조작 모드가 수동 모드인 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 자동(Playback) 모드 

제어기의 조작 모드가 자동 모드인 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 모터 ON 

MOTOR ON 입력에 의해 각각의 모터에 전원이 공급되고 구동할 준비가 되었을 때 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 

사용합니다. 

 로봇 준비 OK 

현재 제어기의 상태가 [설정 > 2: 제어 파라미터 > 4: 로봇 준비 조건] 메뉴에서 설정된 조건이 모두 만족할 때 이 상태를 

외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 기동 중 

수동 모드에서 스텝 전후진 동작이나 자동 모드에서 기동 입력에 의해 로봇이 기동할 때 이 상태를 외부로 출력하고자 할 

때 사용합니다. 

 로봇 동작 중(Moving) 

로봇이 이동 중일 때 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 일시 정지 중(Hold) 

기동 중 신호의 출력과 상반되게 로봇이 정지 중일 때 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 비상 정지 중 

티치 펜던트 또는 제어기 전면에 장착된 비상 정지 버튼이 입력된 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 비상 정지 중(외부) 

시스템 보드와 연결된 외부 비상 정지가 입력된 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다 

 저속 모드 중 

입력 신호 할당에서 저속 지령에 설정된 신호가 on인 경우나 수동 모드에서는 로봇이 안전 속도에서 동작하며 이 상태를 

외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 프로그램 END 

작업 프로그램에서 사이클 END가 수행되면 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 종합 이상 

제어기에서 발생되는 에러는 시스템 오류에 의해 발생하는 에러와 사용자의 조작 실수에 의해 발생하는 에러로 구분됩니

다. 시스템 오류에 의해 에러가 발생할 때 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 시스템 오류에 의해 발생하는 

에러는 1 ~ 999 와 2000 ~ 7999 이내에 해당합니다. 
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 조작 에러 

제어기에서 발생되는 에러는 시스템 오류에 의해 발생하는 에러와 사용자의 조작 실수에 의해 발생하는 에러로 구분됩니

다. 사용자의 조작 실수에 의해 에러가 발생할 때 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 참고로 시스템 오류에 

의해 발생하는 에러는 1 ~ 999와 2000 ~ 7999 이내에 해당합니다. 

 경고 발생 

제어기에서 경고가 발생하면 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 충돌 센서 

입력 신호 할당에 설정된 충돌 센서 입력이 on되어 로봇에 충돌이 발생되었을 때 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사

용합니다. 

 스텝 SET 경보 

자동 모드에서 현재 선택된 커서의 위치가 이전에 실행했던 위치와 다른 경우는 위험할 수 있으므로 이 상태를 외부로 출

력하고자 할 때 사용합니다. 

 인터록 이상 

작업 프로그램의 WAIT 명령문에서 대기한 시간이 [시스템 > 2: 제어 파리미터 > 1: 제어 환경 설정] 메뉴의 [인터록 이상 

시간] 옵션에 설정된 시간을 초과하면 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 에러/경고 출력 Bit, 에러/경고 출력 선택, 에러/경고 출력 STRB 

에러/경고 출력 Bit, 에러/경고 출력 STRB, 종합 이상, 조작 에러, 경고 발생 신호는 다음의 시퀀스를 참조하십시오. 

 

그림 54 16 비트 출력 

 외부 RESET ACK 

입력 신호 할당에 설정된 외부 RESET 신호가 on되면 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 이 신호는 200ms

동안 on된 후 자동으로 off 됩니다. 

 프로그램 에코 Bit 

입력 신호 할당에 설정된 프로그램 선택 Bit에 의해 프로그램이 선택되었을 때 선택된 프로그램 번호를 외부로 출력하고

자 할 때 사용합니다.  

 프로그램 ACK 

원격 모드에서 외부 기동 입력에 의해 로봇이 기동할 때 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 이 신호는 

200ms 동안 on된 후 자동으로 off 됩니다. 
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 아크 용접 이상 

아크 용접과 관련하여 에러가 발생한 경우에 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 아크 용착 경보 

아크 용접 중 용착이 발생한 경우에 이 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 이 신호는 200ms 동안 on된 후 자

동으로 off 됩니다. 

 로봇락 상태(유효=ON) 

[조건설정]에서 로봇 Lock 설정 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 필드버스 이상, 필드버스 IDLE 

CC-LINK, 디바이스넷 등의 필드 버스 통신 보드를 사용할 때 통신의 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 배터리(백업, 엔코더) 전압저하 

메인 보드에 장착된 SRAM 상태를 유지하기 위한 백업 배터리나 각각의 모터에 장착된 엔코더 값을 유지하기 위한 엔코

더 배터리에 전압 저하가 발생한 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다.  

 토크모니터링 

로봇 6 축에 인가되는 토크값을 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 외부로 출력되는 토크값은 1/2 배율의 % 값입니다. 

 그리스 주유 알람 

그리스 주유가 필요한 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 

 평균 부하율 이상 알람 

로봇이 작업 중 평균치 부하율을 초과하였는지 상태를 외부로 출력하고자 할 때 사용합니다. 
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7.3.2.8 키 신호 출력 

원하는 출력 신호를 키 신호 출력 기능 영역의 버튼에 할당하여 간단히 출력 신호를 켜거나 끄도록 설정할 수 있습니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 5: 키 신호 출력] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 버튼에 표시할 기능 이름과 옵션을 설정한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [fb] / [do]: 숫자와 소수점만으로 신호 출력 변수값을 간단히 입력합니다. 

예를 들어, 2.9 를 입력한 후 <enter> 키를 누르십시오. fb2.do9 로 변환되어 나타납니다. 소수점 없이 9 를 입력하고 

<enter> 키를 누르면 do9 로 변환됩니다. 

참고 
Hi6 티치 펜던트의 사용자키 영역에서도 원하는 출력 신호를 버튼에 등록할 수 있습니다. 자세한 내용은 

“2.6.2.1 키 신호 출력 기능 영역”를 참조하세요. 
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7.3.2.9 DIO 블록 할당 

제어기의 범용 입출력 신호를 사용하는 방법을 설정합니다. 사용 안함(None), PLC, Fieldbus 에 연결하여 사용할 수 있습니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 6: DIO 블록 할당] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 선택된 FB 주소의 DIO 블록을 연결 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [None]: 선택된 FB 주소의 DIO 블록을 할당하지 않습니다. 제어기의 초기 설정값으로 아무것도 선택하지 않을 경우 

None으로 설정됩니다. 

 [PLC]: 선택된 FB 주소의 DIO 블록을 PLC로 연결하여 사용합니다. PLC 동작은 MULTIPROG 프로그램을 이용합니

다. 

 [Fieldbus]: 선택된 FB 주소의 DIO 블록을 PCI 통신 카드(Fieldbus)로 연결하여 사용합니다. DIO 블록을 PCI 통신 

카드로 연결할 경우 PCI 보드 선택창이 활성화됩니다. 
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7.3.2.10 복수 신호 출력 

출력 신호(최대 16 개)를 하나의 그룹으로 생성하여 데이터를 각각의 신호로 출력할 수 있습니다. 

데이터는 바이너리 포맷으로 출력의 on 또는 off 를 결정합니다. 예를 들어, 다음 화면에서 do41 과 do43 을 출력하기 위한 데

이터는 바이너리로 0101 (십진수 5)입니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 7: 복수 신호 출력] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 출력 신호 그룹의 이름과 신호, 스트로브를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

출력 신호 그룹 목록에서 선택한 그룹의 상세 정보입니다. 그룹 이름과 설명, 신호 및 스트로브를 설정할 수 

있습니다. 

 [ALL 초기화]/[ONE 초기화]: 모든 신호 또는 선택된 신호의 설정값을 -1 로 초기화합니다. 

 [채널 초기화]: 설정된 신호의 출력 채널을 초기화합니다(0 ~ 9: 디지털 신호). 

 [범위 지정]: 시작 신호와 종료 신호를 지정하여 신호를 빠르게 설정합니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [+]/[-]: 새로운 출력 신호 그룹을 추가하거나 출력 신호 그룹을 삭제합니다. 

 출력 신호 그룹 목록입니다. 그룹 이름을 선택하면 상세 정보를 확인 및 편집할 수 있습니다. 

 [페이지 복사]/[페이지 붙여넣기]: 출력 신호 그룹 정보를 복사하여 다른 그룹에 붙여 넣습니다. 

목록에서 복사할 그룹의 이름을 선택하고 [페이지 복사] 버튼을 터치한 후 값을 적용할 그룹의 이름을 

선택하고 [페이지 붙여넣기] 버튼을 터치하십시오. 
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예를 들어, 위의 화면의 설정과 같이 구성된 작업 프로그램이 실행되면 다음과 같이 동작합니다. 

 

xxxx.job 

S1 

move,P,spd=60%,accu=3,tool=0 

S2 

move,P,spd=60%,accu=3,tool=0 

   _mo0=5) 

S3 

move,P,spd=60%,accu=3,tool=0 

   end 

그림 55 작업 프로그램 실행 예 

S1 에서 S2로 출발하여 S2의 accuracy ok 가 되었을 때 지정된 그룹의 신호와 함께 스트로브 신호를 출력합니다. 200 ms 경

과 후 스트로브 신호는 off 됩니다. (스트로브 신호는 200 ms의 펄스 신호) 
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7.3.2.11 복수 신호 입력 

입력 신호(최대 16 개)를 하나의 그룹으로 생성하여 각각의 신호 입력으로 데이터를 얻을 수 있습니다. 

데이터는 바이너리 포맷으로 입력의 on 또는 off 에 따라 결정됩니다. 예를 들어, 다음 화면에서 di41 과 di43 이 on이고 이외

의 모든 신호가 off 일 경우 데이터는 0101 (십진수 5)입니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 8: 복수 신호 입력] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 입력 신호 그룹의 이름과 신호를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

입력 신호 그룹 목록에서 선택한 그룹의 상세 정보입니다. 그룹 이름과 설명, 신호를 설정할 수 있습니다. 

 [ALL 초기화]/[ONE 초기화]: 모든 신호 또는 선택된 신호의 설정값을 -1 로 초기화합니다. 

 [채널 초기화]: 설정된 신호의 입력 채널을 초기화합니다(0 ~ 9: 디지털 신호). 

 [범위 지정]: 시작 신호와 종료 신호를 지정하여 신호를 빠르게 설정합니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [+]/[-]: 새로운 입력 신호 그룹을 추가하거나 입력 신호 그룹을 삭제합니다. 

 입력 신호 그룹 목록입니다. 그룹 이름을 선택하면 상세 정보를 확인 및 편집할 수 있습니다. 

 [페이지 복사]/[페이지 붙여넣기]: 입력 신호 그룹 정보를 복사하여 다른 그룹에 붙여 넣습니다. 

목록에서 복사할 그룹의 이름을 선택하고 [페이지 복사] 버튼을 터치한 후 값을 적용할 그룹의 이름을 

선택하고 [페이지 붙여넣기] 버튼을 터치하십시오. 
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예를 들어, 위의 화면의 설정과 같이 구성된 작업 프로그램이 실행되면 다음과 같이 동작합니다. 

 

xxxx.job 

S1 

move,P,spd=60%,accu=3,tool=0 

S2 

move,P,spd=60%,accu=3,tool=0 

   wait (_mi0==0x5) 

S3 

move,P,spd=60%,accu=3,tool=0 

   end 

그림 56 작업 프로그램 실행 예 

S1 에서 S2로 출발한 후 wait 명령문을 실행합니다. S2 의 accuracy ok 가 되기 이전에 wait 조건이 만족하면 빨간색 경로로 

로봇이 이동하지만 그렇지 않는 경우 S2 위치에서 wait 조건이 만족할 때까지 계속 대기합니다. 
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7.3.3 시리얼 포트 

시리얼 포트 통신에 필요한 정보를 설정합니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 3: 시리얼 포트] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 시리얼 포트별 파라미터를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 시리얼 포트 목록에서 선택한 포트의 상세 정보입니다. 포트 이름과 파라미터 값을 설정할 수 있습니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [+]/[-]: 새로운 시리얼 포트를 추가하거나 시리얼 포트를 삭제합니다. 

 시리얼 포트 목록입니다. 포트 이름을 선택하면 상세 정보를 확인 및 편집할 수 있습니다. 

 [페이지 복사]/[페이지 붙여넣기]: 시리얼 포트 정보를 복사하여 다른 포트에 붙여 넣습니다. 

목록에서 복사할 포트 정보의 이름을 선택하고 [페이지 복사] 버튼을 터치한 후 값을 적용할 포트의 이름을 

선택하고 [페이지 붙여넣기] 버튼을 터치하십시오. 

 

참고 

다음의 정보를 참고하여 시리얼 포트의 용도를 설정하십시오. 

 Sensor: 비전 센서와 접속하여 시프트 데이터 수신 

 LVS: 용접선 추종을 위한 레이저 비전 센서 연결 

 MODBUS: Hi6 제어기의 MODBUS 슬레이브 기능 사용 
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7.3.4 로봇 준비 조건 

로봇의 준비 완료 시 [설정 > 2: 제어 파라미터 > 2: 입출력 신호 설정 > 4: 출력신호 할당]의 [로봇 준비 OK] 항목의 신호 출

력을 위한 조건을 설정합니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 4: 로봇 준비 조건] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 로봇 준비 조건을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 
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7.3.5 원위치 등록 

로봇의 임의 자세를 원위치로 등록하여 로봇이 이 위치에 들어왔을 때 원위치 신호를 출력 신호란에 출력할 수 있습니다. 원위

치는 축별 자세로 지정하고 8 개까지 등록하여 사용할 수 있으며 축별 마진을 추가로 설정할 수 있습니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 5: 원위치 등록] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 원위치 탭을 선택하고 사용 여부와 출력 신호, 축각도와 범위를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

탭에서 선택한 원위치의 상세 정보입니다. 사용 여부와 출력 신호, 축각도와 범위, 설명을 설정할 수 있습니다. 

 [사용 여부]: 사용 여부를 설정합니다. 

 [출력 신호]: 출력 신호 번호를 입력합니다. 

 [축각도]/[범위]: 원위치에서 로봇의 축각도와 범위를 입력합니다. 

 범위가 0 으로 설정된 경우, 해당 축에 대해서는 원위치 검사를 수행하지 않습니다. 

 범위는 원위치 포인트의 + 방향과 - 방향의 범위로 사용합니다. 예를 들어, 범위를 0.5 로 설정하면 

원위치 신호의 출력 범위는 1이 됩니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [현재 로봇 포즈]: 현재 로봇 자세의 축각도와 범위가 자동으로 입력됩니다. 

 [프로그램/스텝]: 프로그램과 스텝 번호를 입력하면 해당 스텝의 축각도와 범위가 자동으로 입력됩니다. 
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7.3.6 좌표계 등록 

1. [2: 제어 파라미터 > 6: 좌표계 등록] 메뉴를 터치하십시오. 좌표계 등록 메뉴가 나타납니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 사용자 좌표계나 정치툴 좌표계에 대한 좌표계를 설정하십시오. 
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7.3.6.1 사용자 좌표계 

사용자 좌표계는 사용자(User)가 지정하는 위치에 설정하는 좌표계입니다. 사용자 좌표계를 사용하기 위해 먼저 사용자 좌표계 

정의를 위한 3 개의 기준 스텝을 티칭한 후 티칭된 프로그램 번호와 사용자 좌표계 번호를 지정하여 사용자 좌표계를 등록합니

다. 

다음 절차에 따라 3개의 기준 스텝을 티칭하십시오. 

 

그림 57 사용자 좌표계 정의를 위한 3 개의 기준 스텝 티칭 방법 

1. 사용자 좌표계의 원점 정의: 임의의 한 점을 티칭하십시오. 

2. 사용자 좌표계의 X 축 정의: 가능한 한 원점과의 거리가 200 ㎜ 이상 떨어진 지점의 X 축 선상에 임의의 한 점을 티칭하

십시오. 

3. 사용자 좌표계의 XY 평면 정의(Y축과 Z 축 방향 결정): 가능한 한 원점과의 거리가 200 ㎜ 이상 떨어진 지점의 X축과 

Y축으로 이루어지는 평면상에 임의의 한 점을 티칭하십시오. 

참고 

 사용자 좌표계 설정용 프로그램을 티칭할 때 TCP (Tool Center Point)는 정확한 값으로 설정되어 있어

야 합니다. 현재 선택된 툴의 툴 데이터가 정확한 값으로 입력되었는지 확인하십시오. 

 사용자 좌표계는 총 10 개까지 등록할 수 있습니다. 

 

 주의 

좌표계 정의를 위한 기준점 기록 시 주의 사항은 다음과 같습니다. 

 기준 3 점이 동일 직선상에 존재하지 않아야 합니다. 

 기준 3 점 간의 거리가 지나치게 가깝지 않아야 합니다. 

 사용자 좌표계의 XY 평면을 정의한 이후의 이후의 스텝은 좌표계 등록에 아무런 영향을 미치지 않습니

다. 
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티칭된 프로그램 번호와 사용자 좌표계 번호를 지정하여 사용자 좌표계를 등록하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 6: 좌표계 등록 > 1: 사용자 좌표계] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 사용자 좌표계 이름과 프로그램 번호, 축별 원점과의 거리 및 각도를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 
사용자 좌표계 목록에서 선택한 좌표계의 상세 정보입니다. 좌표계 이름과 설명, 티칭된 프로그램 번호, 축별 

원점과의 거리 및 각도를 설정할 수 있습니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [+]/[-]: 새로운 사용자 좌표계를 추가하거나 사용자 좌표계를 삭제합니다. 

 사용자 좌표계 목록입니다. 좌표계 이름을 선택하면 상세 정보를 확인 및 편집할 수 있습니다. 

 [페이지 복사]/[페이지 붙여넣기]: 사용자 좌표계 정보를 복사하여 다른 좌표계에 붙여 넣습니다. 

목록에서 복사할 좌표계 정보의 이름을 선택하고 [페이지 복사] 버튼을 터치한 후 값을 적용할 좌표계의 

이름을 선택하고 [페이지 붙여넣기] 버튼을 터치하십시오. 

 [JOB 계산]: 사용자 좌표계를 정의하기 위해 티칭한 프로그램을 기반으로 사용자 좌표계를 계산합니다. 

[등록을 위한 프로그램 번호] 옵션에 티칭한 프로그램의 번호를 입력한 후 [JOB 계산] 버튼을 터치하면 

사용자 좌표계의 원점과 각도가 계산됩니다. 
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7.3.6.2 정치툴 좌표계 

로봇 툴은 로봇 선단에 부착된 툴입니다. 일반적으로 로봇은 로봇에 부착된 툴을 이용하여 작업을 수행합니다. 대표적인 것으로 

아크 용접이 있습니다. 아크 용접 툴은 통상적으로 로봇 선단에 부착되며 외부에 고정되어 있는 작업물에 용접을 수행할 때 사

용합니다. 

이에 반해서 정치툴(Stationary Tool)은 작업하는 툴이 로봇이 아닌 외부에 부착되어 있는 것으로, 이 경우에는 로봇이 작업물

을 핸들링하여 외부에 고정된 툴에 위치시킴으로써 작업을 수행하게 됩니다. 정치툴을 이용한 대표적인 작업은 실링 작업입니

다. 통상적으로 실링 작업은 외부에 부착된 툴이 실링에 필요한 용제를 일정한 양으로 토출하면 로봇이 작업물을 들고 실링에 

필요한 궤적을 생성하여 작업합니다. 

 

그림 58 실링 작업 예 

이 궤적을 생성하기 위해 로봇은 자체에 부착된 툴이 아닌 외부에 부착된 툴을 기준으로 직선 (L) 및 원호 (C) 보간을 수행합

니다. 이때 정치툴 보간 기능을 사용합니다. 

정치툴 보간 기능을 이용하면 로봇이 취부한 작업물의 자세가 변경되어도 정치툴의 작업물 상의 이동 경로는 직선 및 원호를 

유지할 수 있습니다. 이와 같이 외부 툴의 이동 경로가 중요한 작업에는 반드시 정치툴 보간 기능을 이용합니다. 

정치툴 보간 기능을 이용하려면 정치툴 좌표계를 반드시 설정해야 합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

작업물 

정치툴 
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정치툴 좌표계를 설정하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 6: 좌표계 등록 > 2: 정치툴 좌표계] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 원하는 탭을 선택하고 정치툴 좌표계의 위치를 등록하십시오. 

 
 

번호 설명 

 정치툴 좌표계는 탭을 선택하여 총 4 개(tool 0 ~ tool 3)를 설정할 수 있습니다. 

 
 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [자동설정]: 현재의 TCP 위치를 정치툴 좌표계의 위치로 설정합니다. 
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◼ 현재 TCP 위치를 정치툴 좌표계 위치로 설정 

로봇 베이스 좌표계를 기준으로 TCP 를 정확히 찾은 후 그림과 같이 정치툴과 로봇툴을 일치시키고 [자동설정] 버튼으로 자동 

설정 기능을 실행하십시오. 현재의 TCP 위치가 등록됩니다. 

 

그림 59 [자동설정] 버튼을 이용한 티칭 방법 

◼ 정치툴 좌표계를 이용한 프로그램 작성 

정치툴 보간 스텝으로 기록하려면 스텝을 SL 또는 SC로 기록합니다. Hi6 티치 펜던트 화면 좌측 상단의 [기록조건] 버튼을 이

용하여 기록 조건을 SL (정치툴 직선보간) 또는 SC (정치툴 원호보간)로 변경하여 사용할 수 있습니다. 

예를 들어, 정치툴 좌표계 1 번을 등록하고 사용하는 경우에는 다음과 같이 프로그램을 작성할 수 있습니다. 

 

그림 60 정치툴 좌표계 1 번 사용 시 프로그램 작성 예 

참고 
정치 서보건 사용 시에는 정치툴 보간 기능이 필요하지 않습니다. 서보건 용접에서는 정치 서보건에 대한 

작업물의 이동 경로가 직선 혹은 원호로 만들어질 필요가 없고 용접점만 중요하기 때문입니다. 

정치툴 

베이스 좌표계 

기준 TCP 위치 

{X, Y, Z} 

베이스 좌표계 
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7.3.7 프로그램 예약 실행 

프로그램을 예약 실행하는 방법에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 프로그램 예약 실행 기능 설명서”를 참조하십시오. 

7.3.8 자동 백업 및 복원 

제어기의 데이터를 자동으로 백업하고 복원하는 방법에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 자동 백업 기능 설명서”를 참조하십시

오. 

7.3.9 산업용 통신 

산업용 통신을 사용 설정합니다. 

1. 사용할 통신에 따라 “Hi6 제어기 보수 설명서”를 참조하여 PCI 카드 장착 및 슬롯 번호(1 ~ 4)를 설정하십시오. 

2. “7.3.9.1 펌웨어 설정”을 참조하여 산업용 통신 펌웨어를 설정하십시오. 

3. 제어기의 전원을 끈 후 다시 켜십시오. 

4. 필요한 경우, “7.3.9.2 산업용 통신 설정”을 참조하여 부가 설정을 수행하십시오. 

7.3.9.1 펌웨어 설정 

산업용 통신에 사용할 펌웨어를 설정합니다. 

1. [2: 제어 파라미터 > 11: 산업용 통신 > 1: 펌웨어 설정 > 1 채널] 메뉴를 터치하십시오. 펌웨어 설정 화면이 나타납니다. 

2. 원하는 탭을 선택하고 통신 방식(Master / Slave)과 프로토콜을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 펌웨어 설정이 완

료됩니다. 

 
 

 주의 
펌웨어 설정 완료 시 슬롯 1 ~ 4에 설정된 CONGIF 파일이 모두 삭제됩니다. 사용 중 통신 펌웨어를 

변경하려면 기존의 CONFIG 설정을 별도로 백업해 두고 필요한 경우 복원하여 사용하십시오. 



 Hi6 제어기 조작 설명서 

현대로보틱스 설정 | 제어 파라미터_145 

설
정

 

3. 제어기의 전원을 끈 후 다시 켜십시오. 

 주의 펌웨어의 사용 설정 시 제어기의 전원을 끈 후 다시 켜야만 설정값이 시스템에 적용됩니다. 

7.3.9.2 산업용 통신 설정 

(추후 기능 제공) 통신 방식을 CC-Link 슬레이브로 설정하면, 제어기 내부에서 각 통신별로 상세 정보를 설정할 수 있습니다. 

참고 
통신 정보는 현대로보틱스 인터넷 웹사이트(www.hyundai-robotics.com)에서 “Sycon.net” 프로그램을 

이용해 설정하십시오. 

7.3.9.3 모니터링 

산업용 통신에서 사용 설정된 펌웨어와 통신의 설정 정보 및 동작 상태를 모니터링합니다. 

1. [메뉴] 버튼 > [19: 산업용 통신 모니터링] 메뉴를 터치하십시오. 보드별 산업용 통신 모니터링 화면이 나타납니다. 

2. 원하는 탭을 선택하여 펌웨어, 통신 장치 및 통신 구성의 상세 정보를 확인하십시오. 

 
 

참고 [재시작] 버튼을 이용하여 PCI 통신 카드의 산업용 통신을 다시 시작할 수 있습니다. 
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7.4 로봇 파라미터 

로봇 동작과 관련된 각종 데이터와 축별 원점, 동작 범위 등의 정보를 설정합니다. 

1. [3: 로봇 파라미터] 메뉴를 터치하십시오. 로봇 파라미터 메뉴가 나타납니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 로봇 본체의 각종 파라미터를 확인하고 설정하십시오. 
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7.4.1 툴 데이터 

로봇의 R1 축 플랜지(Flange)를 기준으로 TCP (Tool Center Point)의 거리와 각도를 설정하고, 툴의 중량, 무게 중심과 이너셔

를 등록합니다. [1: 툴 데이터] 메뉴를 이용해 수동으로 등록할 수 있습니다. 

다른 방법으로, 툴 길이는 자동 캘리브레이션 기능을 이용하여 설정할 수 있고, 툴의 중량과 무게 중심, 이셔너는 부하추정 기

능을 이용하여 등록할 수 있습니다. 

직선 또는 원호와 같은 보간 동작 시에는 TCP 점을 기준으로 궤적을 생성하므로 티칭 작업 전에는 툴의 길이와 각도를 정확하

게 설정해야 합니다. 

Hi6 제어기는 로봇의 동역학을 기반으로 제어합니다. 툴의 중량과 중심, 이너셔를 정확하게 설정해야 로봇이 빠르고 안전하게 

동작할 수 있습니다. 툴의 중량과 중심, 이너셔 값이 정확하지 않거나 틀린 경우, 로봇의 성능과 수명에 심각한 문제가 발생할 

수 있습니다. 

특히 툴 체인지 기능을 사용하는 경우에는 각 툴에 대한 정보뿐만 아니라 분리된 상태의 툴에도 할당한 별도의 번호까지 모든 

툴 체인저 관련 툴 정보를 입력하여 사용해야 합니다. 그리고 핸들링 작업 시에도 작업물의 탈착 상태를 각 툴 번호에 할당하

여 사용해야 합니다. 

툴의 길이는 플랜지 좌표계에서 방향별 길이입니다. (X 축 방향 길이: Xt / Y 축 방향 길이: Yt / Z 축 방향 길이: Zt) 

 

그림 61 로봇 형태별 플랜지 좌표계 

툴의 각도는 플랜지 좌표계에서 방향별 자세 변환량입니다. (X축 방향 각도: Rx / Y 축 방향 각도: Ry / Z 축 방향 각도: Rz) 

 

그림 62 툴 각도: Rotating Rx (좌) / Rotating Ry (중간) / Rotating Rz (우) 

즉, 툴의 길이 및 각도는 플랜지 좌표계를 기준으로 설정됩니다. 툴 길이는 플랜지 좌표계의 중심에서 TCP까지의 거리를 설정

합니다.  
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툴의 자세는 위와 같이 설정된 툴 각도에 따라 툴 플랜지 좌표계를 기준으로 X, Y, Z 방향을 순차적으로 회전시킨 값입니다. 

Rxyz = Rot(z, Rz)Rot(y, Ry)Rot(x, Rx) 

 Rxyz: 툴 플랜지를 기준으로 한 툴의 자세 회전 행렬 

 Rot(z, Rz): 플랜지 좌표계의 Z 축으로 Rz만큼 회전시키는 회전 행렬 

 Rot(y, Ry): 플랜지 좌표계의 Y축으로 Ry만큼 회전시키는 회전 행렬 

 Rot(x, Rx): 플랜지 좌표계의 X축으로 Rx 만큼 회전시키는 회전 행렬 

7.4.1.1 툴 데이터 설정 

수동으로 로봇의 R1 축 플랜지를 기준으로 TCP (Tool Center Point)의 거리와 각도를 설정하고, 툴의 중량, 무게 중심과 이너셔

를 등록하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 1: 툴 데이터] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 툴 데이터의 이름과 중량, 축별 상세 조건, 허용 비율을 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 
툴 데이터 목록에서 선택한 툴 데이터의 상세 정보입니다. 툴 데이터 이름과 설명, 중량, 축별 상세 조건, 허용 

비율을 설정할 수 있습니다. 

  [자동보정]: 새로운 툴 데이터를 생성하거나 기존의 프로그램을 활용하여 툴 데이터를 간단히 생성합니다. 
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 번호 설명 

기존에 티칭되어 있는 스텝 위치에 새로 설정하려면 툴을 위치시킨 후 자동 보정 기능을 실행하면 새로운 

툴의 길이와 각도가 생성됩니다. 

 

 [기존 프로그램 번호]: 툴 변형이 일어나기 전 티칭되어 있는 프로그램 번호를 입력합니다. 

 [기존 스텝 번호]: 툴 데이터 자동 보정을 시행할 스텝 번호를 입력합니다. 

 [설정할 툴 번호]: 새로 설정할 툴의 번호를 입력합니다. 

 [각도보정]: 툴의 각도를 보정합니다. 

 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [+]/[-]: 새로운 툴 데이터를 추가하거나 툴 데이터를 삭제합니다. 

 툴 데이터 목록입니다. 툴 데이터 이름을 선택하면 상세 정보를 확인 및 편집할 수 있습니다. 

 [페이지 복사]/[페이지 붙여넣기]: 툴 데이터 정보를 복사하여 다른 툴 데이터에 붙여 넣습니다. 

목록에서 복사할 툴 데이터 정보의 이름을 선택하고 [페이지 복사] 버튼을 터치한 후 값을 적용할 툴 

데이터의 이름을 선택하고 [페이지 붙여넣기] 버튼을 터치하십시오. 

 

참고 

 툴 데이터 목록에서, 부하 추정이 되지 않는 툴 데이터는 이름의 우측에 (X) 표시가 나타납니다. 

 반드시 부하 추정을 실행한 후에 툴을 사용하십시오. 부하 추정이 되지 않은 툴을 사용하면 로봇의 

속도 및 내구성에 문제가 발생할 수 있습니다. 

 툴 데이터를 복사하면 부하 추정 데이터가 함께 복사됩니다. 툴 데이터 복사 및 붙여넣기 기능은 부

하 추정이 수행된 툴 번호 탭에서만 실행할 수 있습니다. 
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7.4.1.2 툴 데이터 설정 정보 

 [중량]: 툴의 중량(㎏) 

 [길이]: 툴의 길이(㎜). 자동 캘리브레이션 기능 또는 자동 보정 기능을 이용하여 설정할 수 있습니다. 

 [각도]: 툴의 각도(deg). 자동 캘리브레이션 기능 또는 각도 보정 기능을 이용하여 설정할 수 있습니다. 

 [중심]: 플랜지 중심을 기준으로 툴의 무게 중심 위치(㎜). 부하 추정 기능을 이용하여 설정할 수 있습니다. 

 [이너셔]: 툴 좌표에 대한 툴의 관성 모멘트(㎏·㎡). 부하 추정 기능을 이용하여 설정할 수 있습니다. 

 허용 비율: (고부하 모드 적용 로봇 모델에 한함) 기준 허용값 대비 현재 설정의 비율. 허용 비율에 따른 로봇 동작은 다음

과 같습니다. 

구분 정상 고부하 모드 예외 허용 모드 재생 불가(대형) 

중량 비율 (%) ~ 100 100 ~ 120 100 ~ 120 120 ~ 

모멘트 비율 (%) ~ 100 100 ~ 110 100 ~ 115(150) 115(150) ~ 

이셔너 비율 (%) ~ 100 100 ~ 130 100 ~ 150(600) 150(600) ~ 

 

참고 허용 비율은 로봇 모델과 제어기 소프트웨어 버전에 따라 변경될 수 있습니다. 
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7.4.2 축 원점 

각 축의 기구학적 원점 위치를 등록할 수 있습니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 2: 축 원점] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 각 축의 기구학적 원점 위치를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

각 축의 기구학적 원점 위치의 상세 정보입니다. 축의 엔코더와 위치를 설정할 수 있습니다. 

 S 축: 로봇과 주변 지그의 설치 상황에 따라 S 축 원점을 변경합니다. 

 R1 축: 툴의 부착 방향에 따라 R1 축 원점을 변경합니다. 

 H, V, R2, B 축: 자동 캘리브레이션 기능을 이용하여 자동으로 설정할 수 있습니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [적용]: 선택된 축 정보에 선택한 원점 위치를 적용합니다. 

 [전체적용]: 모든 축 정보에 선택한 원점 위치를 적용합니다. 

 

 주의 

 축 원점 설정은 로봇의 직교 동작 정확도에 영향을 미칩니다. 가능한 한 정확한 값으로 변경하십시오. 

 축 원점 설정이 변경되면 기존에 작성된 프로그램의 위치가 변경되므로 축 원점 설정은 반드시 초기 설

치 단계에서만 실행하십시오. 

 엔코더 옵셋 설정이 변경되면 축 원점을 새로 설정해야 하므로 반드시 엔코더 옵셋 설정을 완료한 후에 

축 원점을 설정하십시오. 
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참고 공장 출하 시에는 각 축의 기구학적 원점 위치가 표준값(0X400000)으로 설정되어 있습니다. 

7.4.3 소프트 리밋 

로봇 사용 환경에 따라 각 축의 동작 범위를 조정합니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 3: 소프트 리밋] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 각 축의 동작 범위를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 각 축의 동작 범위의 상세 정보입니다. 축의 최소와 최대 동작 범위와 현재 축 위치를 설정할 수 있습니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [현재값]: 현재 로봇의 위치를 기준으로 각 축의 동작 범위를 설정합니다. 

 [ALL 초기화]: 모든 축의 동작 범위를 초기화합니다. 

 

참고 공장 출하 시에는 로봇 각 축의 동작 범위가 최대로 설정되어 있습니다. 
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7.4.4 엔코더 옵셋 

현재 엔코더의 위치를 엔코더의 원점 위치(0X400000 위치)로 설정할 수 있습니다. 로봇 각 축의 기준 위치(각 축의 스케일이 

부착된 위치)에서 엔코더의 원점을 결정합니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 4: 엔코더 옵셋] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 각 축의 위치를 조정하여 엔코더 옵셋값을 설정하십시오. 엔코더 옵셋값은 헥사값(Hexa 값, 16진수)으로 기록됩니다. 

 
 

번호 설명 

 
각 축의 엔코더 옵셋값의 상세 정보입니다. 축의 보정된 엔코더 값과 현재 엔코더 값, 현재 위치를 설정할 수 

있습니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [ONE 초기화]/[ALL 초기화]: 선택된 축 또는 모든 축의 엔코더 옵셋값을 초기화합니다. 

 [보정값 계산]: 선택한 축의 엔코더 옵셋값을 보정합니다. 

 [이전 보정값]: 선택한 축의 보정 전 엔코더 옵셋값을 불러 옵니다. 

 

참고 
공장 출하 시 엔코더 옵셋값이 설정됩니다. 모터나 엔코더 교환 등 필요한 경우에만 엔코더 옵셋값을 

재설정하십시오. 
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7.4.4.1 엔코더 옵셋값 활용 

현재의 작업 프로그램을 백업하고 시스템을 초기화([설정 > 5: 초기화 > 1: 시스템 초기화])한 후에도 기존의 프로그램을 계속해

서 사용하려면 로봇은 초기화 이전의 기준 위치 정보를 유지해야 합니다. 엔코더 옵셋값을 기록해 두면 로봇의 이전 위치 정보

를 불러 올 수 있습니다. 

시스템 초기화 후에 엔코더 옵셋값을 헥사값으로 직접 입력하십시오. 소프트 키보드를 이용하여 간편히 입력할 수 있습니다. 

만약, 엔코더 옵셋값을 축 위치값(mm 또는 degree)으로 기록해 둔 경우에는, <Shift> 키를 누른 상태에서 [ONE 초기화] 버튼

을 터치하여 나타난 입력창에 축 위치값을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 
 

참고 
축 위치 입력창의 기본 설정값은 기준 자세 값입니다. 축 위치 값을 입력하지 않고 저장하면 현재 엔코더의 

위치가 원점 위치(0X400000)로 설정됩니다. 
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7.4.5 B 축 비사용구역 

B축의 0도 부근에서는 R1축 회전 중심축과 R2축의 회전 중심축이 거의 평행이 되는데, 로봇의 TCP가 직선이나 원호와 같은 

보간 동작을 하면 작은 움직임에도 손목 축이 급격히 동작하게 됩니다. 

B 축의 비사용 구역을 설정합니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 5: B 축 비사용구역] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 비사용 구역의 판단 각도와 보간 처리 방식을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [설정값]: B 축 비사용 구역의 판단 각도를 입력합니다. 

 [비사용구역의 보간처리]: 로봇의 궤적이 보간 동작으로 B 축 비사용 구역을 통과해야 하는 경우, 에러 처리 및 로봇

의 정지 여부를 설정합니다. 
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7.4.6 Accuracy 

로봇의 목표 스텝 진행 시 스텝을 통과하는 정밀도인 Accuracy 레벨의 상세 조건을 설정합니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 6: Accuracy] 메뉴를 터치하십시오. 

2. Accuracy 레벨별 툴 끝 위치(TCP)와 자세를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

Accuracy 레벨별 상세 정보입니다. Accuracy 레벨의 툴 끝 위치(TCP)와 자세를 설정할 수 있습니다. 

 Accuracy 레벨은 0부터 7까지 설정할 수 있으며 Accuracy 레벨은 스텝 명령문 인수의 하나로 기록됩니다. 

 Accuracy 레벨 0 ~ 6: 각 레벨에 TCP 거리 및 자세, 부가축의 거리 및 각도를 입력합니다. 

LCD 로봇과 같이 직선 또는 원호 보간을 지원하지 않는 로봇의 경우에는 부가축과 동일한 방법이 

적용됩니다. 

 Accuracy 레벨 7: 제어기에서 자동으로 값이 계산되어 나타나므로 직접 입력하지 않아도 됩니다. 

Accuracy 레벨 7을 사용하면 스텝 거리의 1/2 조건을 만족하는 최대의 코너링 경로가 생성됩니다. LCD 

핸드의 진출입와 같이 로봇을 최대한 부드럽고 빠르게 동작시키고자 할 때 Accuracy 레벨 7을 유용하게 

사용할 수 있습니다. 

 
 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [ALL 초기화]: 모든 Accuracy 레벨의 TCP 거리와 자세를 초기화합니다. 

 

참고  “2.3 스텝”의 내용에 대한 이해를 바탕으로 Accuracy 레벨에 접근하면 더 쉽게 사용할 수 있습니다. 
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 서보건과 이퀄라이저 리스건의 용접 스텝에서는 설정된 Accuracy 레벨에 관계없이 제어기에서 자동으로 

제한합니다. 

7.4.7 축별 부가중량 

로봇의 기본 축에 장착된 트랜스포머나 배선용 지지대 등에 대한 정보를 등록합니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 7: 축별 부가중량] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 기본 축 탭을 선택하고 장착된 부가 중량 정보를 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 
 

 주의 
로봇에 트랜스포머나 배선용 지지대 등이 장착되어 부가 중량이 있을 경우에는 반드시 각 축의 부가 중량 

정보를 등록하십시오. 부가 중량을 정확히 등록하지 않으면 툴 부하 추정 시 오차가 커질 수 있습니다. 
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7.4.7.1 각 축의 좌표계 원점 

각 축의 X, Y, Z 방향은 로봇 좌표계와 동일한 방향으로 설정되어 있습니다. 각 축의 좌표계 원점은 다음을 참조하십시오. 

 

그림 63 로봇 형태별 각 축의 좌표계 원점 

7.4.8 충돌검지(추후 기능 제공) 

Hi6 제어기에는 로봇이 비정상적인 조건에서 동작하게 되거나 이상 동작을 하게 될 때의 안전 장치로 과전류, 과부하, 과속도, 

위치 편차 에러 검지 기능과 충돌검지 기능이 있습니다. 이 두 기능이 상호 보완적으로 작용하여 로봇의 안전성을 높입니다. 

Hi6 제어기에는 모델 기반의 충돌검지 기능을 기본으로 제공합니다. 모델 기반의 충돌검지 기능은 로봇이 동작 중에 정상적으

로 발생해야 하는 토크와 실제 측정되는 토크의 차이를 로봇의 동역학 모델을 기반으로 계산하여 충돌을 검지합니다. 민감도를 

설정하여 충돌에 대한 반응성을 조절할 수 있으며 로봇이 저속으로 움직일 때 발생하는 외부와의 접촉도 검지할 수 있습니다. 

그러나 충돌검지 기능은 로봇 축에서의 충돌을 검지하므로 로봇에 충격이 전달되지 않는 경우에는 충돌이 검지되지 않습니다. 

이외에 충돌검지 기능 사용 시 주의해야 할 사항은 다음과 같습니다. 

 충돌검지 기능은 모터가 켜진 상태에서만 동작합니다. 

 반드시 부하추정을 실행한 후에 충돌검지 기능을 사용하십시오. 

 툴 중량 및 축별 부가 중량이 실제와 다를 경우, 오검지가 발생할 수 있습니다. 

 부하추정 및 센서기반/센서리스 힘 제어 기능 수행 시 충돌을 검지하지 않습니다. 

 로봇에 부착되지 않은 포지셔너, 정치건, 지그 등의 충돌은 검지할 수 없습니다. 

 특주형 로봇은 모델 기반의 충돌검지 기능을 지원하지 않습니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3축 

2 축 
1축 

3축 

1축 
2 축 
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충돌검지 기능을 설정하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 14: 충돌검지] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 충돌검지 기능의 사용 여부와 민감도 등을 설정하십시오. 

 

 

번호 설명 

 

충돌검지 기능의 사용 옵션 정보입니다. 이 기능의 사용 여부와 민감도, 저속 충돌검지 기능 사용 여부를 

설정할 수 있습니다. 

 [기능 사용]: 충돌검지 기능의 사용 여부를 설정합니다. 

 [민감도]: 충돌검지 민감도를 설정합니다. 값이 클수록 충격에 민감하게 동작합니다.(기본 설정값: 100%) 

 [저속 충돌 검지]: 저속 충돌검지 기능의 사용 여부를 설정합니다. 

 [기준 시간]: 충돌로 판단하기 위한 기준 시간을 설정합니다. 기준 시간 동안 충격력이 발생하면 충돌로 

판단합니다. 

 [링크 속도]: 저속으로 판단하기 위한 기준 속도를 설정합니다. 기준 링크 속도 이하에서만 저속 충돌을 

검사합니다. 

 
 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [ALL 초기화]: 모든 사용 옵션 설정값을 초기화합니다. 
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7.4.8.1 충돌검지 민감도 설정 

충돌검지 민감도는 JOB 프로그램에서 명령어로 조정할 수 있습니다. 

항목 내용 

명령어 ColDet Sensitivity 

설명 충돌검지 민감도 변경 

입력 방법 command → MOTION → colsense 

문법 ColDet Sensitivity=100 

파라미터 0 ~ 200 (0: 기능 무효, 민감도 값이 클수록 충격에 민감하게 동작) 

예 

[충돌검지] 메뉴에서 민감도를 100%로 설정한 경우 

S1 ~ S2: 민감도 100%로 검지 / S3 ~ S4: 민감도 50%로 검지 

 
 

 주의 
민감도를 너무 높게 설정하면 오검지가 발생할 수 있습니다. 또한 민감도를 너무 낮게 설정하면 충돌을 

검지하지 못할 수 있습니다. 

 

참고 

 명령어가 없을 경우 [충돌검지] 메뉴에서 설정한 기본 민감도로 충돌을 검지합니다. 

 명령어로 설정한 민감도는 다음의 경우에서 기본 민감도로 초기화됩니다. 

 메인 프로그램의 END 명령어를 만남 

 스텝/펑션 변경 

 스텝 카운터 리셋 
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7.4.9 조그인칭 레벨 설정 

이동 거리를 지정하여 동작을 제한할 수 있습니다. 수동 모드에서 조그키로 원하는 거리만큼 이동할 때 유용합니다. 

1. [3: 로봇 파라미터 > 11: 조그인칭 레벨설정] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 조그인칭 레벨별로 거리와 각도를 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

7.4.9.1 조그인칭 기능의 주요 기능 

 인칭 가능 좌표계 

 축 좌표계 인칭: 각 축의 이동 거리(㎜)와 각도(deg)를 지정한 만큼만 이동합니다. 

 직교 좌표계 인칭 

 툴 좌표계 인칭 

 사용자 좌표계 인칭: X, Y, Z 위치(㎜)와 Rx, Ry, Rz 자세(deg)에 대해 지정한 만큼만 이동합니다. 

 인칭 거리 속도 레벨 

기존의 조그 속도와 동일한 레벨에 인칭 거리를 설정할 수 있어 8 단계의 속도를 선택할 수 있으며 각 단계에 인칭 거리

를 설정할 수 있습니다. 

 

 



Hi6 제어기 조작 설명서  

162_설정 | 로봇 파라미터 현대로보틱스 

7.4.9.2 인칭 조그 조작 

인칭 기능은 조그키 ONE PUSH 당 최대 이동 거리를 초과하여 움직이지 않게 하는 기능입니다. 

인칭 거리에 도달한 이후에도 계속 조그키를 누르고 있다가 손을 떼면 로봇이 인칭 거리까지 감속하여 정지하고 움직이지 않습

니다. 

 

그림 64 인칭 거리 도달 후 키에서 손을 뗀 경우 

인칭 거리에 도달하기 전에 조그키에서 손을 뗀 경우에는 조그키에서 손을 뗀 시점부터 로봇이 감속하여 정지합니다. 이때는 

일반 조그 모드와 동일합니다. 

 

그림 65 인칭 거리 도달 전 키에서 손을 뗀 경우 

참고 축 좌표계에서 속도 레벨 1 은 엔코더 1 bit 씩 이동하도록 고정되어 있습니다. 
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 7.5 응용 파라미터 

1. [4: 응용 파라미터] 메뉴를 터치하십시오. 응용 파라미터 메뉴가 나타납니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 로봇 응용 기능의 사용을 위한 각종 파라미터를 확인하고 설정하십시오. 

 
 

참고 각 메뉴의 사용 방법에 대한 자세한 내용은 별도의 응용 기능별 “기능 설명서”를 참조하십시오. 
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7.6 초기화 

로봇 제어기가 정상적으로 동작하지 않는 경우 시스템을 초기화합니다. 반드시 현대로보틱스 로봇의 초기화 설정 경험이 있는 

엔지니어가 시스템 초기화를 수행해야 합니다. 

1. [5: 초기화] 메뉴를 터치하십시오. 초기화 메뉴가 나타납니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 로봇 시스템 및 시리얼 엔코더의 초기화를 수행하십시오. 

 
 

참고 [초기화] 메뉴의 일부 항목은 특정 유형의 부가축을 선택한 경우에만 지원됩니다. 

 

 주의 

 시스템을 초기화하려면 고객지원팀에 문의하여 전문가에게 의뢰하거나 자격을 갖춘 엔지니어에게 문의하

여 오조작을 예방하십시오. 

 시스템을 초기화하면 제어기에 저장된 모든 데이터와 프로그램이 삭제됩니다. 시스템을 초기화하기 전에 

데이터와 프로그램을 백업해 두고 필요한 경우 복원하여 사용하십시오. 데이터 백업과 복원에 대한 자세

한 내용은 “4.2.5 데이터 백업”과 “4.2.6 데이터 복원”을 참조하십시오. 
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7.6.1 시스템 초기화 

1. Hi6 티치 펜던트 화면의 상태 표시줄에서 운전 방식이 수동 모드로 설정되어 있는지 확인하십시오. 

 

 자동 모드로 설정되어 있는 경우, 티치 펜던트의 모드 스위치를 돌려 수동 모드로 설정하십시오. 

 

2. [5: 초기화 > 1: 시스템 초기화] 메뉴를 터치하십시오. 

3. 저장된 데이터를 확인한 후 [초기화] 버튼을 터치하십시오. 제어 파라미터 파일과 기계 파라미터 파일을 포함한 모든 데이

터와 프로그램이 삭제되고 초기 설정값으로 복원됩니다. 
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7.6.2 로봇 타입 선택 

1. [5: 초기화 > 2: 로봇타입 선택] 메뉴를 터치하십시오. 또는 Hi6 티치 펜던트 화면 우측 상단의 [메커니즘] 버튼을 터치하

십시오. 

2. 로봇 모델 선택창에서 로봇을 선택한 후 [확인] 버튼을 터치하십시오. 

 

 로봇 모델 목록을 스크롤하여 모델명을 확인하거나 모델명을 직접 입력하여 검색할 수 있습니다. 

 로봇 용도 버튼을 터치하면 해당 용도에 속한 로봇만 목록에서 확인할 수 있습니다. 

 신규 로봇 모델을 선택하면 기계 파라미터 파일(hi6_porj.json)이 초기 설정값으로 복원되고 각종 이력 파일도 초기

화됩니다. 

 주행축이나 서보건과 같은 부가축이 포함된 시스템을 선택한 경우, 부가축의 개수를 설정하십시오. 부가축이 없이 로

봇축만으로 구성된 시스템의 경우에는 0 을 입력하면 됩니다. 

 
 

 주의 

 로봇 본체와 제어기는 하나의 시스템으로 구성되어 출하됩니다. 이 때문에 로봇 제어기에는 시스템

을 함께 구성하는 로봇의 구동 용량에 맞는 드라이브가 장착됩니다. 

 시스템을 초기화하여 재설정할 경우에는, 공장 출하 시에 초기값으로 설정된 로봇 모델을 반드시 확

인하여 올바른 모델로 설정하십시오. 
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3. Hi6 티치 펜던트 화면 우측 하단의 [즐겨찾기] 버튼을 터치한 후 즐겨찾기 창의 입력 영역에 314 를 입력하고 [확인] 버

튼을 터치하십시오. 

 
 

 주의 

 엔지니어 모드(Engineer Mode)에서는 상태 표시줄에 엔지니어 모드 아이콘( )이 깜빡입니다. 

 엔지니어 모드에서 잘못 설정하면 로봇 시스템에 심각한 문제가 발생할 수 있으므로 주의하시기 바

랍니다. 

4. Hi6 티치 펜던트 화면 우측 하단의 [설정] 버튼 > [3: 로봇 파라미터 > 4: 엔코더 옵셋] 메뉴를 터치하십시오. 
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5. 엔코더 옵셋 보정을 수행하십시오. 로봇 위치가 기준 자세가 아니더라도 모터를 켜기 위해서는 임시로 엔코더 옵셋을 설정

해야 합니다. 

 
 

참고 

 엔코더 옵셋 설정은 통상적으로 로봇을 기준 자세로 이동한 상태에서 수행합니다. 

 시스템 초기화 시에는 로봇의 위치가 기준 자세가 아니어도 엔코더 옵셋 설정을 수행하십시오. 그렇

지 않으면 모터가 켜지지 않아 로봇을 구동할 수 없습니다. 

6. 제어기의 전원을 껐다가 켠 후 모터에 전원을 공급하십시오. 

7. 수동 모드에서 저속으로 안전하게 로봇을 기준 자세로 움직인 후 5 ~ 6 번 단계를 참조하여 다시 엔코더 옵셋 보정을 수

행하십시오. 

 엔코더 옵셋 설정에서는 현재 엔코더의 위치가 0X400000 으로(16 진수) 설정됩니다. 

  모터가 고장 나 교체할 경우 같은 위치에서 엔코더 옵셋 설정을 수행하면 기록된 프로그램을 동일하게 사용할 수 있

습니다. 

8. 티치 펜던트의 <프로그램> 키를 눌러 프로그램 9999 번을 선택한 후 한 스텝을 기록하십시오. 로봇을 기준 위치로 간편하

게 이동할 수 있습니다. 

 주의 

 협동로봇 초기화에 대한 자세한 내용은 “협동로봇 안전 기능 설명서”를 참조하십시오. 

 시스템을 초기화하려면 고객지원팀에 문의하여 전문가에게 의뢰하십시오. 

 시스템을 초기화하면 제어 파라미터 파일, 기계 파라미터 파일을 포함한 모든 데이터와 프로그램이 삭제

됩니다. 시스템을 초기화하기 전에 데이터를 백업해 두면 필요한 경우 복원하여 사용할 수 있습니다. 데

이터 백업과 복원에 대한 자세한 내용은 “4.2.5 데이터 백업”과 “4.2.6 데이터 복원”을 참조하십시오. 
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7.6.3 용도 설정 

작업 용도를 선택하고 작업 용도에 맞게 사용자 키 및 입출력 할당 신호를 초기화합니다. 

1. [5: 초기화 > 3: 용도설정] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 작업 용도를 선택하고 용도에 맞춰 환경 조건을 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 선택한 작업 용도 관련 명령어를 

사용할 수 있으며 관련 메뉴에 접근할 수 있습니다. 

7.6.3.1 스폿용접 

작업 용도를 스폿용접으로 선택하면 스폿 용접 관련 명령어를 사용할 수 있으며 스폿 용접 관련 메뉴에 접근할 수 있습니다 

 

그림 66 작업 용도 - 스폿 용접 

1. [스폿용접]을 유효로 설정하십시오. 다른 용도는 무효 처리됩니다. 

2. [사용자키 초기화] 드롭다운 메뉴와 [입출력할당 초기화] 드롭다운 메뉴를 클릭하여 스폿으로 설정하십시오. 
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7.6.3.2 아크용접 

작업 용도를 아크용접으로 선택하면 아크 용접 관련 명령어를 사용할 수 있으며 아크 용접 관련 메뉴에 접근할 수 있습니다. 

 

그림 67 작업 용도 - 아크 용접 

1. [아크용접]의 용접기 유형(아날로그 또는 디지털)을 설정하십시오. 다른 용도는 무효 처리되고 화면 하단에 시스템에서 지

원하는 용접기가 목록으로 나타납니다. 

2. 용접기 목록을 확인한 후 용접기 번호를 설정하십시오. 

3. [사용자키 초기화] 드롭다운 메뉴와 [입출력할당 초기화] 드롭다운 메뉴를 클릭하여 아크로 설정하십시오. 
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7.6.4 시리얼 엔코더 리셋 

시리얼 엔코더는 내부 메모리에 엔코더 회전수 정보를 저장합니다. 모터의 에러 상태를 해제하거나 엔코더의 영점을 리셋하여 

엔코더의 회전수를 0 으로 클리어할 수 있습니다. 

1. [5: 초기화 > 4: 시리얼 엔코더 리셋] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 각 축의 엔코더 리셋 모드를 설정하고 상태를 확인한 후 리셋을 실행하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

축별로 엔코더 리셋 사용 여부와 모드를 설정합니다. 

 [무효]: 시리얼 엔코더 리셋을 실행하지 않습니다. 

 [에러해제]: 엔코더 회전수를 클리어하지 않고 모터의 엔코더 관련 에러만 해제합니다. 

 [엔코더 리셋]: 모터의 엔코더 관련 에러를 해제하고 엔코더의 영점을 리셋하여 회전수를 클리어합니다. 

 

 [실행]: 시리얼 엔코더 리셋을 실행합니다. 

 [전축선택]: 모든 축을 한 번에 선택합니다. 

 [전축해제]: 모든 축의 선택을 한 번에 해제합니다. 

 

 주의 

 로봇 시스템의 초기화 설정 수행 시에 엔코더 리셋을 수행하고 로봇이 정상 동작 중에는 절대 엔코더 리

셋을 수행해서는 안 됩니다. 다만, 통신 이상 등의 엔코더 관련 에러가 발생하거나 엔코더 배터리가 소실

된 경우에는 엔코더 리셋을 수행할 수 있습니다. 이때에는 기존의 로봇 원점 위치와 달라지지 않도록 로

봇 프로그램의 실제 위치를 확인하여 작업하십시오. 
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 제어기와 엔코더에 전원이 공급되지 않으면 엔코더의 위치 정보가 손실되어 로봇 작업 프로그램 사용에 

문제가 발생할 수 있습니다. 이를 해결하기 위해 시리얼 엔코더에 전용 배터리를 부착하여 제어기의 전원 

상태에 관계없이 위치 정보를 기록합니다. 엔코더 배터리에 전압 에러가 발생하면 반드시 제어기의 전원

이 켜져 있는 상태에서 배터리를 교체하여 위치 정보의 손실을 예방하십시오. 

7.6.5 부가축 파라미터 설정 

로봇 외에 사용할 수 있는 부가축에는 로봇의 베이스축(주행축), 서보건축, 포지셔너축, 지그축이 있습니다. 부가축 사양별 상세 

내용은 “부가축 기능 설명서”를 참조하십시오. 

사용 중인 부가축의 사양 및 구성 등 파라미터를 설정하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [5: 초기화 > 5: 부가축 파라미터 설정] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 부가축의 사양 및 구성 등 파라미터를 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

부가축의 상세 파라미터 설정 정보입니다. 부가축 이름과 사양, 구성 등을 확인하고 설정할 수 있습니다. 

 [부가축]: 사용 중인 부가축의 이름입니다. 

 [축 사양]: 부가축의 사양입니다. 사양에 따라 부가축 용도별로 개발된 별도의 기능을 사용할 수 있습니다. 

 [축 구성]: 부가축의 메커니즘 형태입니다. 일부 축 사양에는 사전에 등록된 메커니즘 형태를 지정할 수 있습

니다. 대표적으로 포지셔너의 경우 표준 포지셔너 모델을 선택할 수 있습니다. 

 [축 위치]: DSP 보드에서 해당 축이 연결된 위치입니다. 배선이 연결된 사양에 따라 BD 번호, DSP 번호, 축 
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 번호 설명 

번호, 브레이크 번호를 순차적으로 배선된 사양에 따라 지정합니다. 

 [감속비]: 부가축 모터와 링크의 감속비 정보입니다. 

 감속비 부호는 부가축 링크가 (+) 방향으로 움직일 때의 모터 샤프트의 회전 방향에 따라 설정합니다. 

샤프트를 정면에서 보았을 때 반시계방향(CCW)으로 회전하면 (+) 부호, 시계방향(CW)으로 회전하면 (-) 

방향입니다. 

 감속비 분자항의 파라미터는 링크의 이동 거리(㎜ 또는 deg)이며, 분모에 해당하는 파라미터는 링크의 

이동 거리에 대응하는 모터의 회전수입니다. 설정 항목의 파라미터는 정수 형태로 정의됩니다. 소수점으로 

나타나는 파라미터의 경우 일정 배수를 분자와 분모에 곱해 정수로 감속비를 설정하십시오. 

 [소프트리밋]: 부가축의 최소와 최대 동작 범위입니다. 

 [AMP 사양]: 부가축 엠프 사양입니다. 

 [모터 사양]: 부가축에 연결된 모터의 모델명입니다. 

 [가감속 파라미터]: 부가축의 최고 속도와 가속 시간입니다. 

 

 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [+]/[-]: 새로운 부가축을 추가하거나 부가축을 삭제합니다. 

 부가축 목록입니다. 부가축 이름을 선택하면 상세 파라미터를 확인 및 편집할 수 있습니다. 

 [페이지 복사]/[페이지 붙여넣기]: 부가축 정보를 복사하여 다른 부가축 데이터에 붙여 넣습니다. 

목록에서 복사할 부가축 정보의 이름을 선택하고 [페이지 복사] 버튼을 터치한 후 값을 적용할 부가축의 

이름을 선택하고 [페이지 붙여넣기] 버튼을 터치하십시오. 

 [회전 반경]: 부가축이 회전축인 경우, 조그 시 선속도 제한을 위한 회전 반경을 설정합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Hi6 제어기 조작 설명서  

174_설정 | 초기화 현대로보틱스 

7.6.6 메커니즘 설정 

메커니즘은 조그 조작 시 조그키가 할당되는 그룹으로 활용됩니다. 또한 스텝의 위치 기록 또는 편집 시 개별적으로 구분짓는 

최소 단위 축들의 집합입니다. 메커니즘을 설정하면 각 축의 그룹별로 메커니즘 번호(M# )가 할당됩니다. 

엔드리스 기능의 사용 여부 및 포지셔너 그룹을 설정하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. [5: 초기화 > 6: 메터니즘 설정] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 축별로 메커니즘 번호와 포지셔너 그룹 번호, 엔드리스 기능의 사용 여부를 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 

 [메커니즘]: 드롭다운 메뉴를 터치하여 축의 메커니즘 번호를 설정합니다. 

 축 사양이 로봇인 경우 메커니즘 번호가 M0 으로 고정됩니다. 

 부가축부터 메커니즘 번호를 M1 ~ M7 사이의 값으로 지정할 수 있습니다. 

 동일한 메커니즘 번호로 설정된 축은 동일한 그룹으로 관리됩니다. 

 부가축의 조그를 위해서 [메커니즘] 버튼을 이용하여 메커니즘 그룹을 전환합니다. 이때 조그키를 

누르면 해당 메커니즘의 축의 순서대로 조그가 됩니다. 

 [포지셔너그룹]: 포지셔너 그룹 번호를 설정합니다. 축 사양이 포지셔너로 설정된 축만 포지셔너 그룹 번호를 설정할 

수 있습니다. 

 [엔드리스]: 축에서 엔드리스 기능의 사용 여부를 설정합니다. 

참고 
설정된 메커니즘 단위는 멀티태스킹에서 개별 태스크에 할당되어 구동될 수 있는 최소 단위입니다. 개별 

태스크에는 복합적인 메커니즘의 조합이 할당될 수 있습니다. 
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◼ 포지셔너 그룹 지정 규칙 

 낮은 축부터 순서대로 그룹을 지정하십시오. 

 동기를 하지 않는 그룹은 무효로 지정하십시오. 

 포지셔너의 동일 그룹은 2축까지만 지원합니다. 3 축을 동일 그룹으로 지정하지 마십시오. 

 그룹 설정을 재정의하면 이전에 지정되었던 포지셔너의 캘리브레이션 데이터가 무효화되므로 포지셔너의 캘리브레이션을 

재실행하십시오. 

◼ 메커니즘 조그 규칙 

 Hi6 제어기는 총 8개의 조그키를 제공합니다. 

 메커니즘은 조그 조작 시 하나의 그룹으로 활용됩니다. 

 메커니즘 번호를 [M0]으로 선택할 경우에는 예외적으로 7/8 축 조그키가 동작하며, 다음 메커니즘을 포함한 총 축의 수가 

8축 이내인 범위에서 M1 및 M2를 조작할 수 있습니다. 이 경우에도 메커니즘 번호를 [M1]으로 설정하면 M1 의 구성 

요소만 별도로 조그 조작할 수 있습니다. 

 활용 예는 다음과 같습니다. 

예 1) M0: Robot (1 ~ 6 축), M1: 주행축(7축), M2: 서보건(8 축) 

[M0] 선택 ⇒ 1 ~ 6 축 조그키: M0, 7축 조그키: M1, 8 축 조그키: M2 

[M1] 선택 ⇒ 1 축 조그키: M1 

[M2] 선택 ⇒ 1 축 조그키: M2 

예 2) M0: Robot (1 ~ 6 축), M1: 주행축(7축), M2: 서보건(8 ~ 9 축) 

[M0] 선택 ⇒ 1 ~ 6 축 조그키: M0, 7 축 조그키: M1 

[M1] 선택 ⇒ 1 축 조그키: M1 

[M2] 선택 ⇒ 1 ~ 2 축 조그키: M2 

예 3) M0: Robot (1 ~ 7 축), M1: 주행축(8축), M2: 서보건(9 ~ 10 축) 

[M0] 선택 ⇒ 1 ~ 7축 조그키: M0, 8 축 조그키: M1 

[M1] 선택 ⇒ 1 축 조그키: M1 

[M2] 선택 ⇒ 1 축 조그키: M2 
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7.7 자동 캘리브레이션 

올바른 로봇 사용을 위해 교시된 프로그램 및 자동으로 동작하는 움직임을 이용하여 로봇의 축 원점, 툴 길이, 부하 질량, 베이

스축 방향을 찾을 수 있습니다. 이렇게 캘리브레이션된 값은 로봇에 자동으로 반영됩니다. 

1. [6: 자동 캘리브레이션] 메뉴를 터치하십시오. 자동 캘리브레이션 메뉴가 나타납니다. 

2. 원하는 메뉴를 선택하여 로봇의 축 원점, 툴 길이, 부하 질량, 베이스축 방향 등의 캘리브레이션을 수행하십시오. 
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7.7.1 축 원점 및 툴 길이 최적화 

축 원점 및 툴 길이 최적화는 외부 측정센서를 사용하지 않고 로봇 각 축의 원점 및 툴 길이를 캘리브레이션하는 기능입니다. 

뾰족한 팁 2 개를 준비하여 하나는 외부에 고정하고 다른 하나는 툴에 고정한 후 외부의 고정 팁을 기준으로 로봇의 툴 끝의 

자세만 바꿔 여러 점을 로봇 프로그램으로 기록합니다. 이때 축 원점과 툴 길이를 모두 찾아내려면 7 점, 툴 길이만 찾아내려면 

4 점 이상을 교시해야 합니다. 

 

그림 68 축 원점 및 툴 길이 최적화 기능 교시 방법 

축 원점 및 툴 길이 최적화 기능을 이용하면 CAD데이터가 없는 툴 길이 X, Y, Z 뿐만 아니라 로봇 H, V, R2, B 축의 원점을 최

적화하여 찾아낼 수 있습니다. 

 주의 

축 원점 및 툴 길이 최적화 기능을 사용하면 엔코더 옵셋 및 툴 길이가 변경되어 기존에 교시된 프로그램의 

작업 위치가 변경됩니다. 그러므로 축 원점 및 툴 길이 최적화는 반드시 교시 프로그램 작성 전에 

수행하십시오. 

 

참고 

 축 원점 및 툴 길이 최적화 기능에서 교시의 정확도는 최대 스텝 위치 오차 결과의 정확성과 비례합니다. 

따라서 뾰족한 두 팁을 준비하여 이 두 팁을 가능한 한 정확히 일치하는 교시 작업이 요구됩니다. 툴 끝

과 공간상의 고정점의 일치 정확도가 육안 확인 시 0.5 ㎜ 이내가 되도록 합니다. 

 스텝의 자세가 유사하지 않도록 스텝별로 가능한 한 30 deg 이상 차이를 둔 자세를 설정하여 티칭하십

시오. 

 스텝의 손목 축(R2, B, R1)을 가능한 한 크게 동작시키고 스텝별 손목 축의 각도 차이를 충분히(가능한 

한 크게) 두고 티칭하십시오. 
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축 원점 및 툴 길이 최적화 기능의 사용 방법은 다음과 같습니다. 

1. [6: 자동 캘리브레이션 > 1: 축 원점 및 툴 길이 최적화] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 최적화 대상을 선택하고 상세 옵션을 설정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

부가축의 상세 파라미터 설정 정보입니다. 부가축 이름과 사양, 구성 등을 확인하고 설정할 수 있습니다. 

 [최적화 선택]: 최적화 대상을 설정합니다. 

 [툴 길이]: 로봇의 툴 길이 값을 보정합니다. 로봇 원점이 정확히 설정된 경우에는 툴 길이만 보정할 수 

있습니다. 

 [축 원점 및 툴 길이]: 로봇의 원점과 툴 길이 값을 모두 보정합니다. 통상적으로 로봇을 설치하고 최초에 

정확한 원점을 설정하고자 할 때 사용합니다. 

 [프로그램 번호]: 동일점을 여러 자세로 기록한 프로그램의 번호를 설정합니다. 

 [툴 번호]: 자동 설정하려는 툴의 번호입니다. 설정용 프로그램에 기록되어 있는 툴 번호와 일치해야 합니다. 

 [스텝위치 오차 허용범위]: 자동 캘리브레이션 결과의 오차 범위를 설정합니다(초기 설정값 0.6 ㎜). 예상 오

차가 오차 범위 내이면 자동으로 정수 데이터를 갱신하고 오차 범위를 벗어나면 정수의 반영 여부를 사용자

에게 알려 확인 후 처리합니다. 

 
 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [실행]: 설정 정보를 바탕으로 최적화를 실행합니다. 최적화 결과는 [최대스텝 위치 오차]에 나타납니다. 
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  주의 
로봇의 원점과 툴 길이 값을 모두 보정하면 모든 로봇의 원점이 변경되어 기존에 작성된 프로그램의 

위치가 변경되므로 주의하십시오. 

 

참고 

 로봇 각 축의 원점 및 툴 길이는 설정 메뉴에서도 설정할 수 있습니다. 

 툴 길이: [설정 > 3: 로봇 파라미터 > 1: 툴 데이터] 

 각 축의 원점: [설정 > 3: 로봇 파라미터 > 2: 축 원점] 

 각도보정 기능([설정 > 3: 로봇 파라미터 > 1: 툴 데이터])을 이용해 툴 각도를 보정할 경우, 축 원

점 및 툴 길이 최적화 기능을 먼저 실행한 후 각도 보정을 실행하십시오. 정확한 툴 데이터를 설정

할 수 있습니다. 

7.7.2 포지셔너 캘리브레이션 

포지셔너(Positioner) 캘리브레이션은 로봇 외부에 설치된 지그 장치 동작에 동기화하여 로봇이 추종하거나 그 지그 장치에 대

해 상대적인 직선 또는 원호 동작을 가능하게 하는 기능입니다. 포지셔너 캘리브레이션 기능에 적용되는 외부 지그 장치를 포

지셔너 또는 스테이션(Station)이라고 합니다. 

포지셔너 캘리브레이션 기능을 이용하면 로봇 작업 영역의 제한으로 인한 작업의 어려움을 보완할 수 있습니다. 즉, 작업물이 

포지셔너 위에 고정되어 있는 상태에서 포지셔너가 이동하더라도 로봇은 이 포지셔너의 움직임을 추종하면서 작업물 위에서 직

선 또는 원호 동작을 할 수 있습니다. 

1 축 포지셔너는 3 점, 2축 포지셔녀는 5 점을 교시하여 포지셔너의 캘리브레이션을 수행하면 간단히 포지셔너의 좌표계를 설

정할 수 있습니다. 

 

그림 69 1 축 표지셔너(좌) / 2 축 포지셔너(우) 

포지셔너 캘리브레이션 기능의 주요 기능 정보는 다음과 같습니다. 

주요 기능 설명 

포지셔너 그룸 1 ~ 4 그룹 지원 

포지셔너 축 수 1 축 포지셔너, 2축 포지셔너 지원(회전축) 

보간 방식 직선 보간, 원호 보간 지원 

 

참고 
 포지셔너 캘리브레이션 기능은 포지셔너 그룹이 설정된 상태에서 사용할 수 있습니다. 

 자세한 내용은 “Hi6 제어기 포지셔너 동기 기능 설명서”를 참조하십시오. 
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7.7.3 부하추정 기능 

부하추정 기능이란 로봇의 선단에 부착된 툴의 물성치(질량, 중심 위치, 이너셔(Inertia))를 일정한 동작을 거쳐 자동으로 산출

하는 기능입니다. 

제어기에는 로봇 본체의 정보(각 링크의 질량, 질량 중심, 이너셔)가 등록되어 있습니다. 그러나 툴은 필요에 따라 로봇의 선단

에 부착하여 사용하므로 툴 정보를 입력해야 합니다. 로봇을 안전하게 사용하기 위해 필요한 툴의 물성치 정보에는 툴 질량(㎏), 

중심 위치, 이셔너가 있습니다. 

CAD 데이터에 툴의 물성치 정보가 있으면 작업 프로그램의 [설정] 버튼 > [3: 로봇 파라미터 > 1: 툴 데이터] 메뉴를 터치하여 

툴 질량과 중심, 이너셔를 직접 입력할 수 있습니다. 

 

그림 70 툴 데이터 설정 화면 

툴 데이터의 설정 정보는 다음과 같습니다. 

 

그림 71 툴 데이터 

이셔너 좌표계 

무게 중심 좌표계 
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 [중량]: 로봇 선단에 장착되는 툴의 총 중량(㎏)입니다. 

 [중심]: 로봇 플랜지 면의 중심에서 툴의 무게 중심 위치까지의 x, y, z 방향의 거리(㎜)입니다. 

 [이너셔]: 툴 좌표에 대한 툴의 관성 모멘트(㎏·㎡)입니다. 관성 모멘트는 무게 중심을 기준으로 x, y, z축 둘레의 질량 분

포에 따라 결정되고 부하 질량이 회전축에서 멀리 분포할수록 커집니다. 

 툴 데이터 좌표계: 이너셔와 중심은 x, y, z축 방향에 대한 값으로 표기합니다. 

그러나 많은 경우, CAD 데이터에서 툴의 질량과 이너셔, 무게 중심 등의 물성치를 확인하기 어렵습니다. 이때, 로봇 제어기에서 

부하추정 기능을 이용하여 툴의 물성치를 확인할 수 있습니다. 

 

그림 72 부하추정 기능 

1. [6: 자동 캘리브레이션 > 4: 부하추정 기능] 메뉴를 터치하십시오. 

2. [축별 부가중량] 버튼을 터치한 후 축별 부가 중량 정보를 입력하십시오. 

부가 중량이 있는 상태에서 부하추정 기능을 수행하면 로봇에 장착된 모든 중량물이 선단에 있는 것으로 판단합니다. 정확

한 부하추정을 위해 축별 부가 중량 정보를 입력해야 합니다. 

3. 로봇의 주축을 움직여 로봇을 안전한 영역으로 이동시킨 후 [주축 자세지정] 버튼을 터치하십시오. 

4. [손목축 동작영역] 버튼을 터치한 후 부하추정 동작에서 사용할 손목축의 동작 영역을 지정하십시오. 주변 시설이나 로봇 

본체와 간섭이 발생하지 않는 동작 영역에서 부하추정을 수행할 수 있습니다. 

[손목축 동작영역] 버튼이 지원되지 않을 경우, 이 단계를 생략하고 다음 단계를 수행하십시오 
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5. [확인운전] 버튼을 터치하십시오. 로봇이 저속으로 동작하는 동안 주변 시설이나 로봇 본체의 간섭 여부를 확인할 수 있습

니다. 

6. 로봇에 장착된 툴의 번호를 입력한 후 [정상운전] 버튼을 터치하십시오. 부하추정을 수행하여 툴의 물성치가 산출됩니다. 

7. 부하추정 결과를 확인한 후 [종료] 버튼을 터치하십시오. 산출된 툴의 물성치가 툴 번호에 등록됩니다. 

참고 

 부가 중량이란 로봇 선단에 장착되는 툴을 제외한, 용접 드레싱 및 용접 신호선 중계 박스 등과 같이 사

용자가 로봇에 장착하는 모든 장치의 무게입니다. 

 손목축 동작영역 기능은 일부 로봇에서는 지원되지 않습니다. 

 손목축 동작영역 기능의 설정값에 따라 부하추정 기능이 실행되지 않을 수 있으니 주의하십시오. 

 부하추정 기능에 대한 자세한 내용은 “부하추정 기능 설명서”를 참조하십시오. 

7.7.4 베이스축 캘리브레이션 

베이스축 캘리브레이션 기능은 축의 설치 방향을 캘리브레이션하는 기능입니다. 

로봇 좌표계의 한 방향(X, Y, Z)과 정확히 일치하도록 베이스 축을 설치하는 것은 거의 불가능합니다. 베이스축 캘리브레이션 

기능을 이용하여 제어기에서 베이스 축의 방향을 계산하여 베이스 축을 포함한 시스템의 직선보간 궤적 성능을 향상시킬 수 있

습니다. 

로봇을 베이스 축에 설치한 후 로봇이 설치된 임의의 베이스 축의 방향 벡터를 찾아 위치보간을 수행할 수 있게 합니다. 

 

그림 73 베이스 축 캘리브레이션 

일반적으로 베이스 축은 로봇을 작업 위치로 이동하는데 사용합니다. 특수한 경우, 로봇이 베이스 축으로 이동하면서 직선 궤적

이 보장되어야 하는 경우에도 베이스 축을 사용할 수 있습니다. 

 2 대의 베이스 축 캘리브레이션 로봇이 작업물을 반송하는 경우(멀티 로봇 향후 지원) 

 베이스 축을 동작하며 보간 동작을 해야 하는 경우 

 

 

 

베이스 축 설치 방향 Robot coordinate 

베이스 축 벡터 
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7.7.4.1 베이스 축 초기 설정 

1. 수동 모드에서 초기 화면 우측의 [설정] 버튼 > [5: 초기화 > 5: 부가축 파라미터 설정] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 부가축의 사양 및 구성 등 파라미터를 설정한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 

 [축 사양]: 부가축의 사양을 베이스로 선택합니다. 

 [축 구성]: 부가축의 메커니즘 형태를 임의로 선택합니다. 

 그외 파라미터: 기구 설계치와 제어기 구성 사양에 맞게 설정합니다. 

참고 

 시스템 초기화 시에도 부가축 설정 메뉴가 나타나 베이스 축의 초기 설정을 할 수 있습니다. 

 부가축 파라미터 설정 메뉴는 일반 사용자에게 지원되지 않는 엔지니어용 기능입니다. 부가축 파라미터 

설정 메뉴에 대한 자세한 내용은 엔지니어에게 문의하시기 바랍니다. 

 

 주의 

첫 번째 베이스 축에 한하여 캘리브레이션 기능을 사용할 수 있으며 부가축 파라미터 설정 시 축 구성을 

임의로 설정할 수 있습니다. 첫 번째 베이스 축을 제외한 나머지 베이스 축에는 축 구성을 임의로 설정하지 

마십시오. 

7.7.4.2 베이스축 캘리브레이션 프로그램 티칭 

1. 공간 상의 기준점을 마련하여 첫 번째 기준점을 기록하십시오. 

2. 베이스 축을 200 ㎜ 이상 이동하여 동일점을 두 번째 스텝으로 기록하십시오. 

3. 2번 단계에서 이동한 방향과 동일한 방향으로 200 ㎜ 이상씩 이동하며 동일점을 세 번째와 네 번째 스텝으로 기록하십

시오. 

 
 

 주의 

 로봇 캘리브레이션(축 원점 및 툴 길이 최적화)이 완료된 툴을 이용하여 주행축 캘리브레이션 프로그램을 

티칭하십시오. 

 스텝 기록 시 베이스축 캘리브레이션을 위한 툴 번호로 기록하십시오. 

 기록 스텝 간 베이스축의 이동 거리는 가능한 한 멀게 설정하여 위치를 기록하십시오. 

 

 

 

Robot 

coordinate 
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7.7.4.3 베이스축 캘리브레이션 실행 

1. [6: 자동 캘리브레이션 > 6: 베이스축 캘리브레이션] 메뉴를 터치하십시오. 

2. 베이스축 캘리브레이션용 프로그램 번호를 입력한 후 [자동설정] 버튼을 터치하십시오. 

 

3. 베이스축의 설치 방향 벡터값을 확인한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 
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7.7.4.4 베이스축 캘리브레이션 후 조작 

베이스축 캘리브레이션 후에 베이스축을 조그 조작하면 생성된 베이스 축의 방향 벡터로 주행한 거리가 현재의 좌표값으로 환

산됩니다. 

 

그림 74 베이스축 캘리브레이션 후 조작 

1. 작업 영역의 패널 스택 우측 상단의 [+] 버튼을 터치한 후 패널 선택창에서 [포즈]를 터치하십시오. 베이스축의 이동에 따

른 좌표계의 환산값이 나타납니다. 

2. 베이스축을 조그 조작하십시오. 베이스축 방향으로 주행한 거리가 X, Y, Z 값으로 환산되어 포즈 정보창에 나타납니다 

3. 통상적인 방법으로 스텝을 기록하고 재생하십시오. 

 주의 
조그 좌표계를 툴 좌표계로 설정하고 베이스축을 조그 조작하여 베이스축의 정상 캘리브레이션 여부를 

확인하십시오. 툴 끝 고정 동작이 실행되면 베이스축이 정상적으로 캘리브레이션된 것입니다. 

7.7.5 중력방향 자동 설정 

Hi6 제어기는 동역학 기반의 제어기이므로 중력 방향을 설정하는 것이 중요합니다. 

일반적으로 로봇의 설치 방향은 다음과 같이 중력 방향에 수직입니다. 로봇이 지면에 비스듬한 방향으로 설치된 경우 중력 방

향을 로봇 제어기에 설정해야 합니다. 이때 중력 방향 자동 설정 기능을 사용할 수 있습니다. 

 

그림 75 지면에 놓인 로봇의 중력 방향(좌) / 경사면에 놓인 로봇의 중력 방향(우) 

부가축 조작 로봇 좌표계 

주행축 벡터 

로봇 이동 

스텝 1 

 

 

 

 

스텝 2 
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중력 방향을 설정하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. 외부에 추를 달아 중력 방향을 표시하고 중력의 작용 방향으로 두 점(Step1, Step2)을 교시하십시오. 

2. [6: 자동 캘리브레이션 > 8: 중력방향 자동 설정] 메뉴를 터치하십시오. 

3. 프로그램 번호를 입력한 후 [실행] 버튼을 터치하십시오. 방향 벡터가 계산되어 나타납니다. 

 

4. 방향 벡터값을 확인한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 이 방향이 중력 방향으로 재설정됩니다. 
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7.7.6 로봇과 툴 캘리브레이션 

로봇과 툴 캘리브레이션 기능은 3 차원 측정기로 로봇의 위치를 측정할 수 있는 환경에서 사용합니다. 

1. 로봇의 툴 끝에 측정할 위치를 선정한 후 로봇의 위치와 자세를 다양하게 움직이면서 15 점 이상의 위치를 측정하고 로봇 

위치를 프로그램으로 기록하십시오. 

 

2. 측정한 로봇의 위치 데이터(측정점 데이터)를 X, Y, Z 형식으로 정리하여 파일(형식: ASCII, 확장자: MSR)을 생성하십시오. 

 

3. 위치 데이터 파일을 이동식 저장 장치에 저장한 후 이동식 저장 장치를 티치 펜던트에 연결하십시오. Hi6 티치 펜던트 화

면의 상태 표시줄에 [USB] 아이콘( )이 나타납니다. 
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4. [6: 자동 캘리브레이션 > 9: 로봇과 툴 캘리브레이션] 메뉴를 터치하십시오. 

5. [탐색기] 버튼을 터치하여 위치 데이터 파일을 선택한 후 측정에 사용한 로봇 프로그램을 설정하십시오. 

 

6. [OK] 버튼를 터치하십시오. 로봇과 툴 캘리브레이션 실행 화면으로 전환됩니다. 
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7. 로봇과 툴 캘리브레이션 실행 화면에서 [실행] 버튼을 터치하십시오. 캘리브레이션 결과가 나타납니다. 

 

8. 캘리브레이션 결과를 확인한 후 [OK] 버튼을 터치하십시오. 캘리브레이션 결과값이 축 원점과 툴 정수에 자동으로 적용됩

니다. 
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9. [3: 로봇 파라미터 > 1: 툴 데이터] 메뉴를 터치하여 로봇 캘리브레이션 실행 결과를 확인할 수 있습니다. 

 
 

참고 
캘리브레이션 파라미터의 2 ~ 5축(H, V, R2, B 축)의 축 원점과 툴 길이 X, Y, Z 값은 기본으로 선택되어 

있습니다. 툴만 캘리브레이션하려면 각 축의 값을 선택 해제한 후 실행하십시오. 
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 8. R 코드 

프로그램의 내용 수정이나 제어기의 설정 상태 변경과 같이 자주 사용하는 기능의 조작 절차를 특정한 서비스 코드(R 코드)로 

지정해 두고 간편하게 사용할 수 있습니다. 

R 코드는 Reset(리셋)과 Rapid(빠른)의 R 에 번호를 조합하여 “R+No.” 형식으로 구성됩니다. 

8.1 R 코드 사용 

R 코드를 이용하여 지정된 기능을 실행하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [즐겨찾기] 버튼을 터치하십시오. 즐겨찾기 창이 나타납니다. 

 

2. 목록에서 코드 번호를 선택하거나 입력 영역에 코드 번호를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시

오. 선택한 R 코드에 지정된 기능이 실행됩니다. 
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8.2 R0 스텝 카운터 리셋 

즐겨찾기 창에서 0 을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 

스텝 카운터를 초기화하여 STEP0 으로 이동합니다. 또한 다음의 기능을 실행할 수 있습니다. 

 플레이백 실행 상태 클리어 

 종합 이상 신호, 램프 끄기 

 경보 신호 끄기 

 WAIT 대기 상태 클리어 

 각종 응용 기능 상태 및 신호 클리어 등 

참고 로봇 기동 중에는 R0 코드를 사용할 수 없습니다. 

8.3 R115 프로그램 복사 

메인 보드의 JOB 프로그램을 메인 보드의 다른 프로그램으로 복사합니다. 복사할 프로그램 번호를 입력한 후에 복사될 프로그

램 번호를 입력하십시오. 

1. 즐겨찾기 창에서 115 를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 복사할 프로그램(원본) 번호와 복사될 프로그램(대상) 번호를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시

오. 프로그램이 복사됩니다. 

 

 복사될 프로그램과 동일한 번호의 프로그램이 이미 존재하는 경우에는 해당 파일로의 덮어쓰기 여부를 선택해야 합

니다. 

 복사할 원본 파일이 없으면 알림 메시지(“원본 파일이 존재하지 않습니다.”)가 나타납니다. 

참고 자동 모드에서는 R115 코드를 사용할 수 없습니다. 반드시 수동 모드에서 사용하십시오. 
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8.4 R117 프로그램 삭제 

내부 메모리의 프로그램을 개별적으로 삭제합니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 117 을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 삭제할 프로그램 번호를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 삭제 확인창이 나타납니다. 

 

 삭제할 파일이 없으면 알림 메시지(“파일이 존재하지 않습니다.”)가 나타납니다. 

 보호 설정된 프로그램을 삭제하려하면 알림 메시지(“보호된 파일입니다.”)가 나타납니다 

3. 삭제 확인창에서 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 선택한 프로그램이 삭제됩니다. 

참고 자동 모드에서는 R117 코드를 사용할 수 없습니다. 반드시 수동 모드에서 사용하십시오. 

8.5 R210 스폿건 번호 선택 

복수의 스폿 용접건(서보건 또는 공압건) 사용 시 사용할 스폿건을 선택합니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 210 을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 사용할 스폿건 번호를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 

 Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [건] 버튼에 선택한 스폿건 번호가 표시됩니다. 

 스폿건 번호를 변경하면 스폿건 대응 툴 번호에 지정된 툴 번호가 자동으로 변경됩니다. 스폿건 대응 툴 번호는 [설

정 > 4: 응용파라미터 > 1: 스폿용접 > 1: 건번호 대응 툴번호, 건타입 설정] 메뉴에서 확인할 수 있습니다. 

참고 

 로봇 기동 중에는 R210 코드를 사용할 수 없습니다. 

 스폿 용접 환경([설정 > 5: 초기화 > 3: 용도설정] 메뉴의 [스폿용접] 항목을 유효로 설정)에서만 스폿건 

번호를 설정할 수 있습니다. 

 선택한 스폿 용접건은 수동으로 건개폐 및 건가압 동작을 실행할 수 있습니다. 스폿 용접 기능에 대한 자

세한 내용은 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하십시오. 
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8.6 R211 서보건 가압력 설정 

서보건 가압 실행 시 가압력을 수동으로 설정합니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 211 을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 서보건 가압력을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 

 용접 조건 파일의 가압력은 변경되지 않습니다. 

 입력한 가압력이 서보건 파라미터의 전류 가압력 테이블의 상한치보다 크거나 작으면 경고 메시지가 나타납니다. 

참고 

 로봇 기동 중에는 R211 코드를 사용할 수 없습니다. 

 스폿 용접 환경([설정 > 5: 초기화 > 3: 용도설정] 메뉴의 [스폿용접] 항목을 유효로 설정)에서만 스폿건 

번호를 설정할 수 있습니다. 

 서보건 가압력 수동 설정에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하십시오. 

8.7 R212 서보건 이동전극 마모량 프리셋 

서보건 이동전극의 마모량을 수동으로 설정합니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 212 를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 이동전극의 마모량을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 
 

 주의 
설정값을 전극의 실마모량 보다 크거나 작게 설정하면 가압력 불일치나 작업물 간섭 등을 유발할 수 

있으므로 주의하십시오. 

 

참고 

 로봇 기동 중에는 R212 코드를 사용할 수 없습니다. 

 스폿 용접 환경([설정 > 5: 초기화 > 3: 용도설정] 메뉴의 [스폿용접] 항목을 유효로 설정)에서만 스폿건 

번호를 설정할 수 있습니다. 

 서보건 이동전극의 마모량 수동 설정에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하

십시오. 
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8.8 R213 서보건 고정전극 마모량 프리셋 

서보건 고정전극의 마모량을 사용자가 수동으로 설정하는 기능입니다.  

1. 즐겨찾기 창에서 213 를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 고정전극의 마모량을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 
 

 주의 
설정값을 전극의 실마모량 보다 크거나 작게 설정하면 가압력 불일치나 작업물 간섭 등을 유발할 수 

있으므로 주의하십시오. 

 

참고 

 로봇 기동 중에는 R213 코드를 사용할 수 없습니다. 

 스폿 용접 환경([설정 > 5: 초기화 > 3: 용도설정] 메뉴의 [스폿용접] 항목을 유효로 설정)에서만 스폿건 

번호를 설정할 수 있습니다. 

 서보건 고정전극의 마모량 수동 설정에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하

십시오. 

8.9 R214 동시 용접건 선택 

복수의 스폿 용접건(서보건 또는 공압건)으로 동시에 용접 작업에 사용할 스폿 용접건 번호를 선택합니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 214 를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 동시 사용할 용접건의 번호를 모두 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 

 Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [건] 버튼에 선택한 스폿건 번호가 표시됩니다. 

 유형이 서로 다른 스폿 용접건을 선택하면 알림 메시지(“현재 선택된 GUN의 건 타입을 잘못 설정하였습니다.”)가 나

타납니다. 

참고 

 로봇 기동 중에는 R214 코드를 사용할 수 없습니다. 

 스폿 용접 환경([설정 > 5: 초기화 > 3: 용도설정] 메뉴의 [스폿용접] 항목을 유효로 설정)에서만 스폿건 

번호를 설정할 수 있습니다. 

 스폿 용접건의 설정 상태는 [설정 > 4: 응용파라미터 > 1: 스폿용접 > 1: 건번호 대응 툴번호, 건타입 설

정] 메뉴에서 확인할 수 있습니다. 

 멀티 씽크 건으로 선택되면 수동 가압/개폐 동작을 기존에 선택된 건과 함께 동시에 동작됩니다. 

 멀티 씽크 건으로 선택되면 GUN LED가 ON되어 있을 경우 SPOT 명령도 멀티 씽크 스폿 형식으로 

기록됩니다. 
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 선택한 스폿 용접건은 수동으로 조작할 수 있습니다. 스폿 용접 기능에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 

스폿용접 기능 설명서”를 참조하십시오. 

8.10 R215 스폿용접조건 가압력 설정 

서보건 용접 시 필요한 가압력을 용접 조건 테이블에 설정합니다. [설정 > 4: 응용파라미터 > 1: 스폿용접 > 4: 용접데이터 (조

건, 시퀀스) > 2: 용접조건] 메뉴에서도 가압력을 설정할 수 있습니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 215 를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 용접조건 번호를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 

3. 서보건 가압력을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 

8.11 R220 패널 두께 설정(Sv) 

서보건 스폿용접 스텝의 기록을 위한 패널 두께를 수동으로 설정합니다. 

서보건의 고정전극만 패널에 맞닿은 상태에서 MOVE 문과 SPOT 명령문을 동시에 기록하는 원터치 기록을 실행하면 이동전극

의 위치는 패널 두께와 마모량을 고려하여 MOVE 문에 자동으로 기록됩니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 220 을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 패널 두께를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 
 

참고 수동 패널 두께 설정에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하십시오. 
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8.12 R358 서보툴 체인지 

서보툴 체인지 시스템에서 서보툴을 수동으로 접속 및 분리합니다. 

서보툴 체인지 시스템에서 서보툴을 변경하려면 물리적인 ATC (자동 툴 체인지) 장치를 이용하여 전원, 각종 신호 라인을 분리

하거나 접속해야 합니다. 

서보툴이 서보건인 경우 수동으로 체인지 작업을 수행하려면, 모터가 켜진 상태에서(인에이블링 스위치 On) 로봇을 접속 및 분

리할 서보건 거치대로 이동한 후 체인지 작업을 실시합니다. 서보툴이 포지셔너 등의 다른 유형인 경우 접속 및 분리 작업을 

위한 준비가 완료된 상태에서 체인지 작업을 실시합니다. 

R358 서보툴 체인지 파라미터와 예는 다음과 같습니다. 

조작 파라미터 #1 #2 

R358, #1, #2 

의미 분리, 접속, 고정 건 번호 

설정 값 0: 분리, 1: 접속, 2: 고정 1 ~ 16 

예 
 R358, 1, 2 (서보툴 2 번을 접속) 

 R358, 0 (서보툴을 분리) 

R358 코드를 이용한 서보툴 체인지 설정 방법은 다음과 같습니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 358 을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 체인지 동작 번호(0: 분리, 1: 접속, 2: 고정)를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 

3. 체인지할 용접건 번호를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. Hi6 티치 펜던트 화면 좌측의 [건] 

버튼에 선택한 용접건 번호가 표시됩니다. 

 
 

참고 

 자동 모드에서는 R358 코드를 사용할 수 없습니다. 반드시 수동 모드에서 사용하십시오. 

 스폿건 번호를 변경하면 스폿건 대응 툴 번호에 지정된 툴 번호가 자동으로 변경됩니다. 스폿건 대응 툴 

번호는 [설정 > 4: 응용파라미터 > 1: 스폿용접 > 1: 건번호 대응 툴번호, 건타입 설정] 메뉴에서 확인할 

수 있습니다. 

 모터가 켜진 상태에서만 서보툴 체인지 설정을 할 수 있습니다. 

 서보툴 체인지에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하십시오. 
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8.13 R359 서보툴 엔코더 전원 ON Relay 

서보툴 체인지 시스템에서 서보건을 적용한 경우, 최초 서보건 장착 시 서보건 축의 엔코더를 리셋하기 위해 실행합니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 359 를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 1 을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 엔코더에 전원이 투입됩니다. 

 
 

참고 

 자동 모드에서는 R359 코드를 사용할 수 없습니다. 반드시 수동 모드에서 사용하십시오. 

 서보건 엔코더의 강제 전원 투입을 해제하려면 제어기의 전원을 끈 후 다시 켜야 합니다. 따라서 엔코더 

리셋이 종료되면 제어기의 전원을 껐다 켠 후 서보건 수동 결합을 진행하십시오. 

 서보툴 엔코더 전원 설정 기능은 일반 사용자에게 지원되지 않는 엔지니어용 기능입니다. 이 기능에 대한 

자세한 내용은 엔지니어에게 문의하시기 바랍니다. 

 서보툴 엔코더 전원 설정에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하십시오. 

 

 주의 엔코더 전원이 강제로 투입된 상태에서는 절대 서보건을 기계적으로 결합하거나 분리하지 마십시오. 
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8.14 R361 조그인칭 레벨 설정 

R361 조그인칭 레벨 설정 정보는 다음과 같습니다. 

조작 #1 (단위) #2 (입력값 범위) 

R361, #1, #2 
0: 거리 0.001 ~ 1000.00 ㎜ 

1: 각도 0.001 ~ 180.0 deg 

현재 설정된 레벨의 인칭 거리를 변경하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. 즐겨찾기 창에서 361 을 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

2. 조그인칭 레벨의 단위(0: 거리, 1: 각도)를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 

3. 1 을 입력한 경우, 인칭 각도를 입력한 후 [확인] 버튼을 터치하거나 <enter> 키를 누르십시오. 

 
 

참고 

 자동 모드에서는 R361 코드를 사용할 수 없습니다. 반드시 수동 모드에서 사용하십시오. 

 R361 코드를 이용해 설정한 인칭 거리는 현재 설정되어 있는 조그레벨에 대해 설정됩니다. 따라서 현재 

조그속도 레벨이 8인 경우, 8i에 해당하는 인칭 거리가 변경됩니다. 

 조그인칭 키가 활성화(LED On)된 상태에서만 조그인칭 동작이 가능합니다. 

 조그인칭 레벨 설정 기능은 일반 사용자에게 지원되지 않는 엔지니어용 기능입니다. 이 기능에 대한 자세

한 내용은 엔지니어에게 문의하시기 바랍니다. 
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9. 속성 

아크용접 작업 프로그램을 티칭할 경우 전압, 전류 등 용접 관련 조건뿐만 아니라 위빙과 Retry/Restart, 용접기의 특성 등 아

크 전용 기능의 세부적인 설정이 필요합니다. 또한 기본적으로 스텝이나 보조점의 위치를 확인할 경우도 있습니다. 

9.1 속성 기능 사용 

Hi6 티치 펜던트 화면 우측의 [속성] 버튼을 이용하면 이러한 조건 설정과 위치 확인을 한 번의 버튼 조작으로 쉽고 빠르게 수

행할 수 있습니다. 

 

그림 76 [속성] 버튼의 기능 

예를 들어, Arc On 기능을 하는 arcon 명령문에 커서가 있을 때 [속성] 버튼을 터치하면 용접 시작 조건 중 현재 명령문에서 

사용하는 조건 번호의 내용이 표시됩니다. 화면에서 용접 시작 조건의 세부 내용을 확인하거나 변경할 수 있습니다. 또한 해당 

조건 파일과 연관된 다른 조건 파일이 있을 경우 그곳으로 바로 이동할 수 있습니다. 즉, [속성] 버튼은 특정 명령문과 관련된 

조건 파일이나 스텝 위치 등 세부 연관 내용을 쉽고 빠르게 확인하고 변경할 수 있게 해 줍니다. 
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[속성] 버튼을 이용하여 특정 명령문과 관련된 조건 파일 및 상세 내용을 확인하고 변경하는 방법은 다음과 같습니다. 

1. 특정 명령문을 선택하여 커서를 두고 [속성] 버튼을 터치하십시오. 

2. 다음 표의 내용을 참고하여 선택한 명령문과 관련된 파일이나 상세 내용을 확인 및 변경하십시오. 

명령문 파일 및 내용 설명 

move 스텝 위치 현재 스텝 위치 또는 전역 포즈 변수 

X Y Z (㎜) Rx Ry Rz (deg) T1 ~ T10  

유닛, 좌표계, 로봇 Configuration Refp 참조 위치 

arcon asf= 

용접 시작 조건 

용접 보조 조건 

아크 용접기 조건 

 용접 시작 조건: 조건 번호, 설명, 전압 확인, 재시도, 동작 모드, 출력 

전류, 출력 전압, WCR 대기 시간, 로봇 지연 시간 등 

 용접 보조 조건 

 RETRY: 횟수, RETRACT 시간/속도, 후퇴/용접선 이동량, 쉬프트 

이동량, 속도, 전류, 전압 

 RESTART: 횟수, 중첩량, 이동 속도, 용접 전류, 전압, 전류 

 (용접 중)오버랩 조건 설정: 아크, 가스, 와이어, 냉각수 

 아크 용접기 조건: 용접기 번호, 명칭, 설명, 전원 제어 모드, 와이어 직

경, 돌출 길이, 용착 검출 시간, ARC OFF 검출 시간 등 

 전류 특성: 극성, 지령치(V), 측정치(A), 보정치 

 전압 특성: 극성, 지령치(V), 측정치(V), 보정치 

arcon aef= 
용접 종료 조건 

용접 보조 조건 

 용접 종료 조건: 조건 번호, 설명, 전압 확인, 출력 전류, 출력 전압, 다

운 슬로프, 조건 유지 시간, 가스 후출 

 용접 보조 조건: 자동 용착 해제 횟수, 전류, 전압, 지연시간 

weavon 

wev= 
위빙 조건 

 위빙 조건: 건 번호, 위빙 형태, 주파수, 기본 패턴, 진행 각도, 경계 제

한, 이동 시간, 타이머 

 아크 센싱 조건: 아크 센싱, 좌우 센싱 시작 사이클, 상하 센싱 시작 사

이클, 전압 계수, 샘플당 보정 거리 등 

3. [기록] 버튼을 터치하거나 <esc> 키를 눌러 작업을 종료하십시오. 

 [기록]: 변경 내용을 저장하고 작업을 종료합니다. 

 <esc>: 변경 내용을 취소하고 작업을 종료합니다 
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9.2 move-스텝 위치 

작업 프로그램에서 현재 선택된 행에 있는 스텝의 위치를 확인하거나 수정합니다. 

9.2.1 숨은 포즈 move 문 

숨은 포즈 move 문([기록] 버튼으로 기록된 스텝, 즉 포즈 변수를 포함하지 않는 move 문)에서 현재 스텝의 위치를 확인하거

나 수정합니다. 

1. 숨은 포즈로 기록된 이동 명령(move 문)에서 [속성] 버튼을 터치하십시오. 현재 스텝의 위치가 나타납니다. 

2. 현재 스텝의 위치를 확인하고 수정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

현재 스텝의 위치 정보입니다. 이름과 좌표값, 좌표계 형식 등을 확인하고 설정할 수 있습니다. 

 [이름]: 현재 스텝의 번호입니다. 스텝 번호를 입력한 후 <enter> 키를 누르면 해당 스텝으로 이동합니다. 

 좌표값: 현재 스텝의 좌표값입니다. 

 커서키를 이용해 항목을 선택합니다. 

 원하는 항목에서 값을 입력한 후 <enter> 키를 눌러 변경 내용을 반영합니다. 

 좌표계 형식이 엔코더로 설정된 경우에는 좌표값이 변경되지 않습니다. 

 [좌표계]: 현재 스텝의 위치를 표현할 좌표계 형식입니다. 
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 [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 

 [이전]/[다음]: 이전 또는 다음 스텝의 정보를 표시합니다. 

 [원래값]: 현재 스텝의 원래 숨은 포즈값을 표시합니다. 

 [현재 로봇 포즈]: 현재 로봇이 취하고 있는 자세의 값을 표시합니다. 

 [로봇 이동]: [로봇 이동] 버튼을 터치하여 기록된 스텝의 위치로 로봇을 움직입니다. (조그) 

3. [기록] 버튼을 터치하십시오. 작업 프로그램에 변경 내용이 저장되고 작업이 종료됩니다. 

 <esc> 키를 눌러 종료하면 변경 내용이 저장되지 않습니다. 

참고 

 [로봇 구성 형태]를 미지정으로 설정하는 경우 로봇은 현재 위치에서 가장 가깝게 로봇 형태를 지정합니

다. 

 로봇 구성 형태에 따른 지정은 “2.3.2.2 베이스 및 로봇 기록 좌표”를 참조하십시오. 
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9.2.2 포즈기록 move문, 포즈 대입문 

포즈 변수를 포함하는 move 문 또는 포즈 변수 대입문에서 포즈 변수값을 편집합니다. 

1. 포즈 변수로 기록된 이동 명령(move 문)에서 [속성] 버튼을 터치하십시오. 포즈 변수 설정 화면이 나타납니다. 

2. 현재 포즈 변수를 확인하고 수정하십시오. 

 
 

번호 설명 

 

현재 포즈 변수 정보입니다. 이름과 좌표값, 좌표계 형식 등을 확인하고 설정할 수 있습니다. 

 [이름]: 현재 포즈 변수의 이름입니다. 

 좌표값: 현재 포즈 변수의 좌표값입니다. 

 커서키를 이용해 항목을 선택합니다. 

 원하는 항목에서 값을 입력한 후 <enter> 키를 눌러 변경 내용을 반영합니다. 

 좌표계 형식이 엔코더로 설정된 경우에는 좌표값이 변경되지 않습니다. 

 [좌표계]: 현재 포즈 변수의 위치를 표현할 좌표계 형식입니다. 

 [로봇 구성 형태]: 로봇의 위치를 기술할 때 그 기구의 특성상 복수의 해가 존재하므로, 그 형태를 유일하게 

기술하기 위한 로봇 형태(Configuration)를 지정한 것입니다. 

 좌표계 형식이 베이스 또는 로봇으로 설정된 경우에만 사용할 수 있습니다. 

 로봇 구성 형태에 대한 자세한 내용은 “2.3.2 스텝 위치 기록 및 변경”을 참조하십시오. 

  [OK]: 변경 내용을 저장합니다. 
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 [이전]/[다음]: 이전 또는 다음 변수의 정보를 표시합니다. 

 [원래값]: 현재 스텝의 원래 숨은 포즈값을 표시합니다. 

 [현재 로봇 포즈]: 현재 로봇이 취하고 있는 자세의 값을 표시합니다. 

 [로봇 이동]: [로봇 이동] 버튼을 터치하여 기록된 포즈 변수의 위치로 로봇을 움직입니다. (조그) 

3. [기록] 버튼을 터치하십시오. 작업 프로그램에 변경 내용이 저장되고 작업이 종료됩니다. 

 <esc> 키를 눌러 종료하면 변경 내용이 저장되지 않습니다. 
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9.3 스폿용접 펑션 

프로그램 작성 중 SPOT 명령문을 기록했을 때, 수동 모드에서 스폿용접 펑션 위치에 커서를 두고 [속성] 버튼을 터치하면 응

용 파라미터의 설정 메뉴 화면에서 [1: 스폿용접] 메뉴가 하이라이트 표시됩니다. 스폿용접 기능을 이용하면, 서보건으로 스폿

용접할 때, 용접 조건과 용접 시퀀스의 내용을 빠르게 수정할 수 있습니다. 

 

그림 77 스폿용접 펑션 

참고 
 [설정] 버튼 > [4: 응용 파라미터 > 1: 스폿용접] 메뉴를 터치하여 스폿용접 기능을 사용할 수 있습니다. 

 스폿용접 기능에 대한 자세한 내용은 “Hi6 제어기 스폿용접 기능 설명서”를 참조하십시오. 
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10. 로봇 언어 

로봇 언어에 대한 자세한 내용은 “Hi6 로봇언어 기능 설명서”를 참조하십시오 
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별첨 

산업안전보건기준에 관한 규칙 및 안전검사 고시 

당해 산업용 로봇은 산업안전보건기준에 관한 규칙 및 안전검사 고시(검사 대상일 경우)의 검사 기준을 고려하여 설치하여야 

한다. 

◼ 산업안전보건기준에 관한 규칙 

제 222조(교시 등) 사업주는 산업용 로봇(이하 "로봇"이라 한다)의 작동범위에서 해당 로봇에 대하여 교시(敎示) 등[매니퓰레

이터(manipulator)의 작동순서, 위치ㆍ속도의 설정ㆍ변경 또는 그 결과를 확인하는 것을 말한다. 이하 같다]의 작업을 하는 경

우에는 해당 로봇의 예기치 못한 작동 또는 오(誤)조작에 의한 위험을 방지하기 위하여 다음 각 호의 조치를 하여야 한다. 다

만, 로봇의 구동원을 차단하고 작업을 하는 경우에는 제 2호와 제 3 호의 조치를 하지 아니할 수 있다.  <개정 2016. 4. 7.> 

1. 다음 각 목의 사항에 관한 지침을 정하고 그 지침에 따라 작업을 시킬 것 

가. 로봇의 조작방법 및 순서 

나. 작업 중의 매니퓰레이터의 속도 

다. 2명 이상의 근로자에게 작업을 시킬 경우의 신호방법 

라. 이상을 발견한 경우의 조치 

마. 이상을 발견하여 로봇의 운전을 정지시킨 후 이를 재가동시킬 경우의 조치 

바. 그 밖에 로봇의 예기치 못한 작동 또는 오조작에 의한 위험을 방지하기 위하여 필요한 조치 

2. 작업에 종사하고 있는 근로자 또는 그 근로자를 감시하는 사람은 이상을 발견하면 즉시 로봇의 운전을 정지시키기 위한 

조치를 할 것 

3. 작업을 하고 있는 동안 로봇의 기동스위치 등에 작업 중이라는 표시를 하는 등 작업에 종사하고 있는 근로자가 아닌 사람

이 그 스위치 등을 조작할 수 없도록 필요한 조치를 할 것 

제 223 조(운전 중 위험 방지) 사업주는 로봇의 운전(제 222조에 따른 교시 등을 위한 로봇의 운전과 제 224조 단서에 따른 로

봇의 운전은 제외한다)으로 인하여 근로자에게 발생할 수 있는 부상 등의 위험을 방지하기 위하여 높이 1.8 미터 이상의 울타리

(로봇의 가동범위 등을 고려하여 높이로 인한 위험성이 없는 경우에는 높이를 그 이하로 조절할 수 있다)를 설치하여야 하며, 

컨베이어 시스템의 설치 등으로 울타리를 설치할 수 없는 일부 구간에 대해서는 안전매트 또는 광전자식 방호장치 등 감응형

(感應形) 방호장치를 설치하여야 한다. 다만, 고용노동부장관이 해당 로봇의 안전기준이 「산업표준화법」 제 12조에 따른 한

국산업표준에서 정하고 있는 안전기준 또는 국제적으로 통용되는 안전기준에 부합한다고 인정하는 경우에는 본문에 따른 조치

를 하지 아니할 수 있다 

제 224조(수리 등 작업 시의 조치 등) 사업주는 로봇의 작동범위에서 해당 로봇의 수리ㆍ검사ㆍ조정(교시 등에 해당하는 것은 

제외한다)ㆍ청소ㆍ급유 또는 결과에 대한 확인작업을 하는 경우에는 해당 로봇의 운전을 정지함과 동시에 그 작업을 하고 있는 

동안 로봇의 기동스위치를 열쇠로 잠근 후 열쇠를 별도 관리하거나 해당 로봇의 기동스위치에 작업 중이란 내용의 표지판을 부

착하는 등 해당 작업에 종사하고 있는 근로자가 아닌 사람이 해당 기동스위치를 조작할 수 없도록 필요한 조치를 하여야 한다. 

다만, 로봇의 운전 중에 작업을 하지 아니하면 안되는 경우로서 해당 로봇의 예기치 못한 작동 또는 오조작에 의한 위험을 방

지하기 위하여 제 222조 각 호의 조치를 한 경우에는 그러하지 아니하다. 
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【별표 14】산업용 로봇 검사기준(제 30 조 관련) 

자동 운전모드 

가. 자동운전모드에서는 방책 등 안전장치가 정상기능을 유지하고 있어야 하며, 보호영역 안으로 사람이 

들어가면 보호정지 기능이 작동될 것 

나. 자동운전모드 선택으로 보호정지 또는 비상정지가 리셋 또는 무효화 되지 않을 것 

다. 정지신호가 부여되면 자동운전모드가 해제될 것 

라. 자동모드를 선택하는 경우 자동모드의 기동은 보호영역 외부에서 별도의 기동조작에 의해서만 가능할 

것 

마. 자동운전모드에서 다른 운전모드로의 변환은 구동부가 정지된 상태에서만 가능할 것 

펜던트 제어 아. 펜던트에 줄이 달린 경우, 교시작업자가 안전하게 작업을 수행할 수 있도록 줄의 길이가 충분할 것 

전기 접속 기구 전기 접속구 등 로봇에 연결되는 전기 접속장치는 임의로 분리되지 않는 방식일 것 

로봇 시스템 

배치설계 

작업영역, 접근 및 여유 공간을 위한 로봇 시스템의 배치는 다음 각 목에 적합할 것 

가. 로봇의 최대 영역을 확인하여 제한 영역 및 작업 영역을 설정하고, 로봇과 건물 기둥 등의 장애물 

사이에 여유 공간이 있을 것 

나. 보행자 통로 등 안전한 통행을 위한 통로가 확보되어 있을 것 

다. 제어시스템 접근 및 경로가 안전할 것 

라. 점검, 청소, 수리, 유지보수 등을 위한 접근 시의 안전통로가 확보되어 있을 것 

마. 배선 또는 기타 위험원으로 인한 미끄러짐, 헛디딤, 넘어짐 위험이 없을 것 

바. 전선 선반(cable tray)등으로 인한 위험이 없을 것 

사. 자동운전 동안 접근이 필요한 운전 제어기와 보조장비(용접 제어기, 공압 밸브 등)는 보호영역 외부에 

위치할 것 

로봇 시스템 

정지 기능 

모든 로봇 시스템은 보호정지 및 별도의 비상정지 기능을 가질 것 

가. 비상정지 기능 

1) 로봇 시스템은 시스템의 모든 관련부분에 대하여 작동되는 단일 비상정지 기능을 가질 것 

2) 다중 로봇 또는 다중 셀의 경우 제어범위를 나눌 수 있으며, 제어범위는 비상정지 장치 근처에 문자 

또는 기호로 명확하게 표시되어 있을 것 

3) 제어위치가 2개 이상인 경우, 각 제어위치에 설치된 비상정지장치는 항상 그 기능을 유지할 것 

4) 다른 모든 로봇 제어보다 우선권을 가지며, 비상정지 시 로봇 구동기로부터 구동동력을 제거하고, 

초기화되기 전까지 정지상태를 유지할 것 

5) 초기화는 수동으로만 이루어져야 하며, 초기화 후에 바로 재기동되는 것이 아니라 별도의 

기동조작에 의해 기동될 것 

6) 비상정지회로의 성능은 제 4호 안전관련 제어시스템 성능요건을 만족할 것 

나. 보호정지 기능 

1) 로봇 시스템은 외부 보호장치와 연결하기 위한 하나 이상의 보호정지회로를 구비하고 있을 것 

2) 보호정지회로는 작동 시 로봇동작 정지, 액츄에이터 동력 제거 및 로봇에 의해 제어되는 모든 

위험원에 대한 제어가 가능할 것 

3) 보호정지는 수동 또는 제어로직에 의해 기동될 것 

4) 적어도 하나 이상의 보호정지 기능은 0 정지방식 또는 1정지방식일 것 

주 1) 0 정지방식: 액추에어터 전원의 즉각적인 차단에 의한 정지 

주 2) 1 정지방식: 액추에이터에는 전원이 공급된 상태에서 기계가 정지한 후 전원이 차단되는 

제어정지방식 

5) 보호정지회로의 성능은 제 4호 안전관련 제어시스템 성능요건을 만족할 것 
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【별표 14】산업용 로봇 검사기준(제 30 조 관련) 

수동 리셋, 

기동과 재기동 

로봇 시스템은 예기치 않은 기동을 방지하기 위하여 다음 각 목에 적합할 것 

가. 기동과 재기동은 모든 안전기능 및 보호 대책이 정상 작동 시에만 가능할 것 

나. 동력 공급이 중단되었다가 재개되는 경우 위험한 동작이 자동으로 시작되는 것을 방지하기 위하여 

기동 연동 장치가 설치되어야 하며, 수동조작에 의해서만 리셋될 것 

다. 기동과 재기동 제어는 보호영역 밖에서 수동으로 조작되어야 하며, 보호영역 안에서는 활성화가 

불가능할 것 

라. 기동과 재기동 제어장치의 위치는 보호 영역을 확실하게 볼 수 있는 곳에 위치할 것. 다만, 보호 

영역에 대한 시야 확보가 어려운 경우에는 다음 중 어느 하나에 따를 것. 

1) 보호영역 안에 있는 작업자를 검출할 수 있는 감지장치 설치 

2) 출입문을 열어 놓은 상태로 고정할 수 있는 수단 설치 

3) 보호영역 내부에 추가적인 시간제한 리셋 장치 설치 

4) 보호영역 내부에서 충분히 인지할 수 있는 청각·시각 경고신호 발생 및 충분한 탈출시간 제공 

마. 라목의 4)에 따르는 경우에는 보호영역 안에 작업자가 쉽게 접근 가능한 위치에 충분한 수의 

비상정지 장치를 설치할 것 

보호영역 및 

방책 등 

보호영역 및 방책은 다음 각 목에 적합할 것. 다만, 협동로봇은 운전 방식에 따라 일부 적용을 제외할 수 

있다. 

가. 제한영역은 보호영역 내에 위치 할 것 

나. 보호영역은 방책에 의하여 설정될 것. 다만, 재료나 부품의 투입 또는 인출을 위한 개구부의 경우에는 

감응형 방호장치 등에 의하여 설정될 것 

다. 로봇 셀의 방책은 다음 각목에 적합할 것 

1) 방책은 외력에 의해 쉽게 파손되지 않도록 견고하게 설치하고, 도구를 사용해서만 제거할 수 있는 

구조일 것 

2) 방책에 재료나 부품의 투입 또는 인출을 위한 개구부가 있을 경우, 개구부의 아래, 옆 또는 

개구부를 통한 작업자가 위험점에 접근하는 것을 물리적으로 방지하고, 이러한 조치가 불가능할 

경우에는 감응형 방호장치 등 부가적인 조치를 할 것 

3) 방책의 높이는 1,800mm 이상일 것. 다만, 로봇의 가동범위 및 KS B ISO 13857 에 따른 

안전거리를 고려하여 높이로 인한 위험성이 없는 경우에는 방책의 높이를 1,400mm 이상으로 할 수 

있다. 

4) 가동식 방책(출입문)은 옆으로 열리거나 위험원으로부터 멀어지는 방향으로 열려야 하며, 보호영역 

쪽으로 열리지 않는 구조일 것 

5) 가동식 방책(출입문)에는 연동장치가 설치되어야 하며, 연동장치는 작업자가 위험원에 접근하기 

전에 위험원을 안전한 상태로 만들 수 있을 것. 다만, 위험원이 제거되기 전에 위험지역에 접근할 

가능성이 있는 경우 연동장치 외에 출입문 잠금장치가 있을 것 

6) 가동식 방책(출입문) 잠금장치는 가동식 방책(출입문)이 닫혀 있고, 잠겨 있는 상태에서만 로봇의 

기동이 가능하게 할 것 

 

 



 Hi6 제어기 조작 설명서 

현대로보틱스 품질 보증_211 

로
봇

 
언
어

 

품질 보증 

현대로보틱스(이하 “당사”)는 당사에 의해 제조되고 당사 또는 공인 판매업체에서 판매한 제품을 구입한 고객의 이익 보호를 위

해 품질 보증에 기재된 내용에 따라 제품의 원자재 및 제조상의 결함에 대해 보증합니다. 이 품질 보증은 제품의 최종 사용자

(이하 “고객”)에게만 제공됩니다. 

◼ 보증 범위 

제품은 소재와 제조의 결함에 대해 당사의 보증을 받습니다. 

당사의 모든 제품과 관련된 당사의 유일한 책임과 고객의 유일한 구제 조치는 당사의 재량에 따라 직접적인 결함이 있는 

당사 제품의 수리 또는 교체로 제한됩니다. 당사는 제품의 하자로 발생한 수입 손실, 사용 손실, 생산 손실 또는 다른 제

품이나 장비의 손상과 같은 간접적 손해 또는 우발적, 특수, 결과적 손해에 대하여 일체 보상하지 않습니다. 

◼ 보증 기간 

당사는 고객이 제품을 구입하여 현장으로 제공받았거나 시운전을 완료하여 고객이 인수증을 발급한 날로부터 1 년간 제품

의 품질을 보증합니다. 단, 계약일과 인도일(설치 및 시운전 완료일)이 다른 경우에는 인도일을 기준으로 하며, 새로운 완

제품으로 교환된 경우에는 교환한 날로부터 기산합니다. 

◼ 보증의 제한 및 예외 

보증을 유지하려면 당사에서 지정한 유지 관리 절차를 준수하고 기록해야 합니다. 사용자가 이 조건을 준수하지 않아 당사

가 다음과 같이 판단할 경우 보증은 무효가 됩니다. 

 고객 부주의, 조작 미숙, 과실 및 임의의 개조, 분해 및 수리로 인한 제품 손상 및 파손 

 당사의 인증을 받지 않은 부품이나 소모품, 소프트웨어 등의 사용 및 설치로 인한 제품 고장 및 파손 

 설명서의 설명 및 주의 사항을 준수하지 않아 발생한 제품 고장 및 손상 

 원래 용도 이외의 용도로 사용하여 발생한 제품 고장 및 손상 

 부적절한 환경에서의 사용 및 제품을 떨어뜨리거나 충격을 주어 발생한 제품 고장 및 파손 

 설치 전문가 이외의 사람(고객이나 비공인 또는 무허가 정비사 등)이 임의로 설치, 수리 및 정비하여 발생한 제품 고

장 및 손상 

 소모성 부품의 수명이 다한 경우 

 보증 기간이 경과한 후에 하자가 접수된 경우 

도난, 고의적인 파괴, 화재, 천재지변, 전쟁, 또는 테러 행위 등과 같이 당사가 합리적으로 통제할 수 없는 외부적인 상황

으로 인한 제품 손상은 보증하지 않습니다. 그리고 당사는 품질 보증에서 명시한 범위 외의 제품, 작동 및 성능 등의 결함

에 대해 책임지지 않습니다. 

 

 

 

고객 지원 

 대표 번호: 1670-5041 | 이메일: robotics@hyundai-robotics.com 

 이용 시간: 평일(월 ~ 금) 09:00 ~ 18:00 | 주말 및 공휴일 휴무 

제품이나 서비스에 대한 자세한 문의는 당사의 고객지원팀으로 연락하시기 바랍니다. 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

GRC: 경기도 성남시 분당구 분당수서로 477 

대구: 대구광역시 달성군 유가읍 테크노순환로 3 길 50 

울산: 울산광역시 북구 매곡산업로 21 자동차조선기술관 201-5호 

중부: 충남 아산시 염치읍 송곡길 161 

광주: 광주광역시 광산구 평동산단로 170-3 B 동 101 호 

ARS 1588-9997 | 1 로봇영업 2 서비스영업 3 구매상담 4 고객지원 5 투자문의 6 채용 및 일반 문의 

www.hyundai-robotics.com 


