


ALL IN ONE SYSETM CONTROL               
 로봇 제어기 + 모션제어기 + PLC 제어기 통합 제어기

 복수 로봇 제어 : 16축, 4대 로봇 동시 제어

 다종 로봇 제어 : 수직다관절, 직교, 델타, 스카라, 겐트리,  Desktop, 특수 로봇 등

 다종 구동기 제어

- Servo Control  ( 내장 ) :  AC servo Motor / BLDC Motor/STEP MOTOR,

- Motion Control ( 외장 ) : 상용 Servo Driver ( Mithubishi, Yaskawa, Panasonic, LS etc ), 

STEP Driver , BLDC Driver

 PLC 내장 제어 : D I/O 160 POINT , A I/O 4 POINT, LADDER 지원

 통신 : ethernet, Field BUS, MODBUS, USB, CAN, RS232/485

 프로그램 : 현장 프로그램이 가능한 모션 언어 지원

 제어시스템 구축 비용 절감, 개발 기간 단축

Model name :  MRC A1 ~ A16

Design : 

Features



MRC 제어기 구성

• 8 Axis Control  

• Step Motor 

• 외장 상용 드라이버

• Power Switch 

• EMG Switch

• Front Panel • Main Control board 

• I/O, ethernet, RS232/485

• 4 Axis Motion Control

• EXT I/O 1 board 

• I/O, Field BUS, 

• 4 Axis Motion Control

• EXT I/O 2 board 

• I/O Control

• Servo Control board 

• 1 Board 2 모터 제어

• AC Servo / BLDC Motor 
Control

• 8 Axis Control



• Graphic LCD 

• 전용 명령 key 및 LED

• 영어, 중국어 지원

• USB 지원

• MPG 지원 ( Option )

• Graphic LCD

• USB Connector

• 명령 Key

• Status Display

• EMP Switch

• 운전 Mode select

• MPG ( Option )

• Dead Man Switch

( 조작 안전 스위치 )

MRC 교시반 ( Teach Pendant )



MRC 시스템 제어 구성도

모터제어 : AC SERVO MOTOR / STEP / BLDC

로봇제어 : 직교,겐트리,스카라,델타,수직다관절 등

장비 제어 : 전용 장비 , 스테이지 등

드라이버 제어 : AC SERVO DRIVER 등

구동기 제어 : 펌프, 컨베어 등
LASER 변위센서 등

교시반,USB

EtherNET, Field bus,RS232
VISION

GP

MOTION 
CONTROL

PLC I/O 
CONTROL

TB

RS232

/485

S/W,SENSOR… RELAY, SOL, 
LAMP…



직교 로봇

 다양한 로봇 제어
- 직교, 겐트리, desktop, SCARA, 델타, 수직다관절, 특수로봇제어

- 4대 로봇 동시 제어, 최대 6축 로봇 제어

- AC 서보모터, BLDC 서보모터, STEP 모터 드라이버 내장 제어

- 외장 상용 드라이버 구동 축 제어

- 복합 구동기 로봇 제어 ( AC SERVO, BLDC, STEP 내/외장 혼용 로봇 )

- PTP, CP, Circle 모션, 단축/다축모션, 속도제어형 등 다양한 모션제어

 현장 작업이 가능한 프로그램
- 로봇 미들웨어 프로그램 지원, PLC Ladder 지원

- 다양한 구동기 단일 명령 체계 운영 지원

MRC 로봇 제어

스카라로봇

대형 원통/수직
평판 이송 로봇6축 수직/수평

중력보상 로봇

델타 로봇

겐트리 로봇



 다양한 모터 제어
- 상용 서보 / Step / BLDC 드라이버 등 Pulse 제어 가능한 모든 드라이버 모션 제어

- 엔코더 FeedBack

- 직교, 리니어 및 관절형 로봇 ( 스카라, 델타, 수직다관절 … ) 운영 제어

- PTP, 2/3D CP, 2/3D Circle 모션, 단축/다축모션, 속도제어형 등 다양한 모션제어

- 원점, +-Limit, Brake 제어

 구동 제어 프로그램
- 로봇제어와 동일한 프로그램 제공

- 다양한 구동기 단일 명령 체계 운영 지원

MRC 모션 제어 ( 상용 드라이버 구동 제어 )

STEP motor

TAMAGAWA
AC Servo Motor

PANASONIC
AC Servo 

BLDC Motor

MITSUBISHI
AC Servo 

YASKAWA
AC Servo 

PANASONIC
AC Servo Motor 

제어기 내장
서보 드라이버

제어기 내장
– Step Driver

제어기 외장
– 상용 드라이버



• 전기장치 Sequency Control 

• PLC Ladder 제공 ( PC Window )

• IN,OUT,M,T,C,DATA 실시간 모니터링

• D I/O 160 Point, ( User 144 Point, System 16 Point )

• A I/O 4 Point

• Timer / Counter 320Point

• Temp M 5320 Point

• User Data 1000 ea, System Data 400 ea ( 16bit )

• 기본 명령 18종, 기능 명령 12종

• 단축 Motion 프로그램 ( PLC 축 제어 ) 지원.

MRC PLC 제어

PLC I/O 
CONTROL

TB

S/W,SENSOR…

RELAY, SOL, 
LAMP…



• 시스템운전및모니터링

• 로봇프로그램, PLC 프로그램, 파라미터편집, 프로그램up/down load

• Vision , CAD/CAM 및user device 지원

MRC PC GUI



MRC 디스펜싱 전용 Function 



MRC Application - Automatic Cell 

자동화 시스템
- 로봇 등 다양한 구동기 사용
- 시스템 제어 PLC 필요
- 다양한 통신 필요

대규모 제어반
대규모 전장반 ( 로보제어기, PLC, 모션
제어기,서보/스텝/BLDC 드라이버 등 ) 
및 다양한 장치로 시스템 제어

단일제어반
- 로봇 제어, 모션제어, PLC 제어 통합
- 다양한 구동기 내장 제어
- 장치간 신호 내부 data 처리. 배선 제거
- 다양한 통신 지원 ( EtherNET, FieldBus, CAN, 

USB, RS232/485 ) 

시스템
제어

기존 시스템

- PC+모션제어기+모터드라이버+I/O제어기+로봇제어기

- PLC+모션제어기+모터드라이버+로봇제어기

- 전문가에 의한 C언어, PLC 전용 모션 명령 사용. 

 MRC 제어기

- 단일 시스템 제어기

( 로봇제어+PLC 제어+다종모터제어+다양한 통신 )

- 일반작업자 프로그램 가능한 로봇 미들웨어 제공

 제어시스템 구축 기간 단축 및 비용 혁신적 절감



 장비 토탈 제어
- 로봇 제어, 컨베이어, 펌프 등 구동기 제어

- 내장 PLC 전장 및 장비 Sequency 제어

- Vision, Hight Sensor 등 연계제어, GP / PC 시스템 운전 및 모니터링

- 장비 운영에 필요한 구동기, 제어부품 토탈제어

 현장 작업이 가능한 프로그램
- 로봇 미들웨어 프로그램 지원, PLC Ladder 지원

- 다양한 구동기 단일 명령 체계 운영 지원

 제어 시스템 구축 비용 절감 및 a/s 단일화

PCB 제조 장비, 정밀 스테이지 등

전용 장비 제어

MRC Application – 전용 장비 제어

로봇, 컨베어, 펌프 등
구동기 제어

TB

S/W,SENSOR…
RELAY, SOL, LAMP…

장비 시퀀스 제어PC/GP 장비운전 ,

프로그램, 모니터링

장비제어



구성 : 총 14축 4대 로봇
SCARA 4축 2대, STEP 3축 DESKTOP ROBOT , 
3축 직교 로봇 ( 외장 상용 서보드라이버 사용 )

MRC  전시회 출품 동영상 ( 로봇 월드 )



구성 : 총 14축 4대 로봇
특수형 로봇 서보 ABS 6축, 직교 서보 INC 2축, STEP 3축 DESKTOP ROBOT , 
3축 직교 로봇 ( 외장 상용 서보드라이버 사용 )

MRC 6축 수평다관절로봇 등 로봇 4대 운전 동영상



 장비 토탈 제어
- Flying JET Dispensing ( Mini LED BLU 렌즈 )

- 4축 직교 로봇 제어 ( X1,X2 동기제어 )

- 컨베어 무한회전 속도 제어, 컨베어 폭 제어

- 내장 PLC 전장 및 장비 Sequency 제어

장비 운영 동영상

제어 Block Diagram

MRC 적용 사례 - Flying Jet Dispensing machine 제어

장비 외관, 터치 GUI, jet 밸브 제어기, 4축 로봇 및 컨베어, 
MRC 제어기, PC, 전장반, 공압 제어반

- Vision, Height Sensor, 정밀저울 등 연계제어

 현장 작업이 가능한 프로그램
- 로봇 미들웨어 프로그램 지원, PLC Ladder 지원

- 다양한 구동기 단일 명령 체계 운영 지원



구성 : 총 12축 4대 로봇, PLC ladder  
켄트리 로봇, 스카라로봇, 직교로봇, 모션 로봇
시스템 SEQUENCY 제어 ( 내장 PLC )

MRC 적용 사례 – 겐트리로봇 시스템 자동화



MRC 적용 사례 - Battery 검사라인
- 원통형 Battery Vision 검사 라인
- 시스템 구성 : 로봇 4종, 위치제어 컨베이어 2대, CAM 1대, Vision 2대, PLC I/O 101 point
- 제어 구성 : MRC 제어기 1대, 상용 서보드라이버 3대. 협업로봇 제어기, 비젼 검사 PC



구성 : 총 13축 4대 로봇, PLC ladder 101 point 
수직다관절로봇, 델타로봇, 벨트/CAM, 직교로봇
시스템 SEQUENCY 제어 ( 내장 PLC )

MRC 적용 사례 - Battery 검사라인



협력사

영
국국내외 다수의 협력사를 통해

제품 공급. 
해외의 경우 미국 유럽 등에
2001년 부터 장기 협력 공급. 
해외 년간 30~50여 시스템 공급
CE 인증, 로봇안전인증



CE 인증



로봇자율안전 인증


