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1. 서론

㈜알파로보틱스 로봇을 구입해주셔서 감사합니다.

이 사용설명서는 리니어로봇의 바른 사용법과 구조, 설치, 보수, 등에 대하여 설명한 것입니다.

사용하기 전에 반드시 이 취급설명서를 읽으신 후에 바르게 취급하시기를 부탁드립니다.

2. 안전상의 주의

본 제품의 안전한 사용을 위하여 설치, 운전, 점검 전에 반드시 취급설명서와 본 제품에 접속되는

모든 기기 및 주변장치의 취급설명서 및 관련문서를 모두 숙지한 후 사용하십시오.

아래에 나타내는 주의사항은 제품을 바르게 안전하게 사용하여 인체의 위험과 재산의 손실을

미연에 방지하기 위함입니다.

이 매뉴얼에서는 안전에 관한 내용에 따라 아래와 같은 마크를 사용하였습니다.안전에 관한  

마크가 있는 부분은 중요한 내용이므로 반드시 지켜주십시오.

잘못 취급하면 위험한 상황이 발생해 사망 또는 중상에 이르는 위험이 

닥칠 것이 예상되는 경우

잘못 취급하면 위험한 상황이 발생해 사망 또는 중상의 가능성이 예상

되는 경우

잘못 취급하면 위험한 상황이 발생해 중간 정도의 상해나 경상의 가능성이

예상 되는 경우 및 물적 손해의 발생이 예상되는 경우.

손실의 가능성이 없는지 해당제품을 적절히 사용하기 위해 지켜야 할 

내용입니다.

강제를 나타냅니다. 예를 들어 접지의 경우는      이 됩니다.

물론 "주의"와 "당부"라도 상황에 따랏는 중대한 결과를 초래할 가능성이 있습니다.

모두 중요한 내용르 기재하고 있습니다. 숙지한신 후에 충분히 주의하여 취급하여 주십시오.

위험에 관한 마크는 ISO규격과 KS,JIS규격에서 다릅니다.

이 매뉴얼에서는 ISO 규격의 마크를 사용했습니다.

제품의 경고 표시 라벨은 ISO 규격과 KS,JIS 규격의 경우가 있습니다.

모두 똑같이 취급해주십시오.

●안전에 관한 마크●

ISO 규격 KS규격 JIS규격
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2.1     위험

  2.1.1위험에 관한 전반 내용

      ● 아래의 용도에 사용하지 마십시오

      a. 인명 및 신체의 유지,관리 등에 관계된 의료기구

      b. 사람의 이동,반송을 목적으로 하는 기구,기계장치

      c. 기계장치의 중요보안부품

    해당제품은 고도의 안전성이 필요한 용도로 기획,설계되지 않았습니다. 인명은 보증 못 합니다.

    또 보증의 범위는 납입하는 해당제품 뿐입니다

  2.1.2 설치

      a. 발화물,인화물,폭발물 등의 위험물이 존재하는 장소에서는 사용하지 마십시오. 

         발화,인화,폭발의 가능성이 있습니다

      b. 제품을 부착할 때에는 반드시 확실한 유지,고정(워크포함)을 해 주십시오. 제품의 쓰러짐,

         낙하,이상작동 등으로 다칠 가능성이 있습니다

      c. 본체,컨트롤러에 습기,기름기 등이 있는 장소에서의 사용을 피해 주십시오.

      d. 제품의 케이블 길이를 연장 또는 단축하기 위해서 케이블의 절단,재접속은 절대 하지

         마십시오. 화재의 가능성이 있습니다

  2.1.3 운전

       a. 제품의 작동중 또는 작동가능한 상태에서는 기계의 작동범위에 출입하지 마십시오.

          액츄에이터의 갑작스런 작동으로 다칠 가능성이 있습니다.

       b. 페이스메이커 등을 사용하는 분은 제품에서 1미터 이내에 다가오지 마십시오.

          제품내의 강력한 마그네트의 자기로 페이스메이커가 오작동을 할 가능성이 있습니다.

       c. 제품에 물을 뿌리지 마십시오. 물을 뿌리거나 씻거나 물속에서 사용하면 오작동으로 

          상처,감전,화재 등의 원인이 됩니다.

  2.1.4 보수,점검,수리

       a. 제품은 절대 개조하지 마십시오. 이상작동으로 상처,감전,화재 등의 원인이 됩니다

       b. 제품의 기본구조와 성능,기능에 관계된 부적절한 분해조립은 하지 마십시오. 상처,감전,

          화재 등의 원인이 됩니다.

2.2     경고

  2.2.1 경고에 관한 전반적 내용

       a. 제품의 사양범위외에는 사용하지 마십시오.사양범위외에 사용되면 제품의 고장,기능

          정지와 파손의 원인이 됩니다. 또 현저한 수명저하를 가져옵니다. 

          특히 최대적재중량과 최대속도는 지켜 주십시오.

  2.2.2 설치

       a. 비상정지,정전 등 시스템의 이상시에 기계가 정지할 경우 장치의 파손,신체사고 등이 

          발생하지 않도록 안전회로 혹은 장치의 설계를 해 주십시오.

       b. 로봇과,컨트롤러는 반드시 D종 접지공사를 해 주십시오

          누전의 경우 감전과 오작동의 가능성이 있습니다

       c. 제품에 전기를 공급하기 전 및 동작시키기 전에 반드시 기기의 작동범위의 안전 확인을  

          해 주십시오. 부주의로 전기를 공급하면 감전되거나 가동부와의 접촉으로 다칠 가능성이 

          있습니다.

       d. 제품의 배선은 '취급설명서'로 확인하면서 잘못된 배선이 없도록 해 주십시오.

          케이블,커넥터의 접속은 뽑히지 않도록 확실히 해 주십시오. 제품의 이상작동,화재의 

          원인이 됩니다.
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   2.2.3 운전

        a. 전원을 넣은 상태에서 단자대,각종 스위치 등을 만지지 마십시오. 감전과 이상작동의 

           가능성이 있습니다.

        b. 제품의 가동부를 손으로 움직일 때(수동위치맞춤 등)에는 서보오프하고 있는 것을 

           확인하고 해 주십시오. 부상의 원인이 됩니다.

        c. 케이블은 기스를 내지 마십시오.케이블에 기스를 내거나 무리하게 굽히거나 당기거나 

           감거나 무거운 것을 올리거나 끼워넣으면 누전과 전류불량으로 화재와 감전,이상작동 

           등의 원인이 됩니다.

        d. 정전일 때에는 전원을 꺼 주십시오.정전 복구 시 제품이 갑자기 움직여서 부상,제품의

           파손의 원인이 됩니다.

        e. 제품에 이상한 발열,발연,냄새가 날 경우에는 바로 전원을 꺼 주십시오. 그대로 사용

           하면 제품의 파손과 화재의 가능성이 있습니다.

        f. 이상한 소리가 나거나 진동이 너무 클 경우에는 바로 운전을 정지해 주십시오

           그대로 사용하면 제품의 파손,손상으로 이상작동,폭주 등의 원인이 됩니다.

        g. 제품의 보호장치(알람)가 작동하지 않으면 바로 전원을 꺼 주십시오. 제품의 이상

           동작으로 부상,제품의 파손,손상의 가능성이 있습니다.

           전원을 끈 후 원인을 조사하여 그 원인을 제거하고 전원을 다시 켜 주십시오.

        h. 전원을 넣어도 제품의 LED가 켜지지 않는 경우에는 바로 전원을 꺼 주십시오

        i. 제품 위에 올라가거나 발디딤으로 쓰거나 물건을 올리지 마십시오 

           전복사고,제품의 넘어짐,낙하로 인한 부상,제품의 파손,손상으로 오작동,폭주 등의 

           원인이 됩니다.

   2.2.4 보수,점검,수리

        ● 제품에 관한 보수점검,정비 또는 교환 등의 각종작업은 반드시 전기의 공급을 완전히 

           차단하고 해 주십시오. 그리고 이 때 아래의 사항을 준수해 주십시오

        a. 작업중, 제3자가 부주의로 전원을 켜지 않도록 '작업중, 전원투입금지'등의 표시를 

           잘보이는 장소에 게시해 주십시오.

        b. 복수의 작업자가 보수점검을 할 경우에는 전원의 켜고 끌 때, 축의 이동은 반드시 

           소리를 내어서 안전을 확인하고 해 주십시오.

   2.2.5 폐기

        ● 제품은 불 속에 던지지 마십시오. 제품이 파열하거나 유독가스가 발생할 가능성이 

           있습니다.

   2.3.1 설치

        a. 직사광선(자외선)이 드는 장소,염분이 있는 장소,다습상태의 장소,유기용제,린산 에스

           테르계 작동유가 포함되어 있는 분위기에서 사용하지 마십시오. 단기간에 기능을 상실

           하거나 급격한 성능저하 혹은 수명의 저하를 초래합니다.  또한 제품의 이상작동 

           가능성이 있습니다.

        b. 부식가스(황산과 염산 등)등의 분위기에서 사용하지 마십시오. 녹이 슬어 정도의 하락 

           가능성이 있습니다

        c. 아래의 장소에서 사용할 때에는 차폐대책을 충분히 해 주십시오. 조치를 취하지 않을 

           경우에는 오작동을 일으킬 가능성이 있습니다.

           ⓐ.대전류와 고자기장이 발생하는 장소

           ⓑ.용접작업 등 아크방전이 발생하는 장소

           ⓒ.정전기 등으로 노이즈가 발생하는 장소

           ⓓ.방사능이 유출될 가능성이 있는 장소

2.3     주의
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        d. 큰 진동과 충격이 전달되는 장소에 설치하지 마십시오.큰 진동과 충격이 전달되면 오작동 

           을 일으킬 가능성이 있습니다

        e. 운전중에 뭔가 위험한 일이 있으면 즉시 비상정지를 걸수 있는 위치에 비상정지 장치를 

           설치해 주십시오. 부상의 원인이 됩니다.

        f. 제품의 부착에는 보수작업의 공간확보를 해 주십시오.

           공간확보가 안되면 일상점검과 유지 등이 안되어서 장치의 정지,제품의 파손과 작업중의 

           부상으로 연결됩니다.

        g. 제품의 운반,장착 시에는 리프트와 지지구로 확실히 지지하거나 복수의 사람이 작업하는 

           등 사람의 안전을 확보하여 충분히 주의하여 하십시오.

        h. 설치할 때 제품의 가동부,케이블을 만지지 마십시오.부상의 원인이 됩니다

        i. 액츄에이터,컨트롤라 사이의 케이블은 반드시 폐사의 순정부품을 사용해 주십시오

           그리고 액츄에이터,컨트롤러,테이칭박스 등 각 구성부품은 폐사의 순정부품을 조합하여 

           사용해 주십시오.

        j. 브레이크기구는 수직축 전원오프시의 슬라이드 낙하방지용입니다.안전브레이크 등

           (제동용 브레이크)에 사용하지 마십시오.

        k. 거치,조정 등의 작업을 할 경우에는 예기치 못한 전원 등이 들어오지 않도록 '작업중,

           전원입력금지' 등의 표시를 해 주십시오.

        l. 순간 전원 등이 들어오면 감전이나 갑작스런 액츄에이터의 작동으로 부상을 입을 가능

           성이 있습니다 .

    2.3.2 운전

        a. 전원을 투입할 때에는 상위의 기기에서 차례로 투입해 주십시오. 제품이 갑자기 가동되어 

           상처,제품파손의 원인이 됩니다.

        b. 제품의 입구부에 손가락이나 물건을 넣지 마십시오. 화재,감전,부상의 원인이 됩니다.

        c. 제품의 1미터 이내에 플로피디스크 등의 자기모체를 접근시키지 마십시오. 마그네트의 

           자기로 플로피디스크의 데이터가 파괴될 가능성이 있습니다.

    2.3.3 보수,점검,수리

        액츄에이터의 그리스를 도포할 때에는 보호안경을 사용해 주십시오. 그리스가 튀어 눈에 

        들어가면 눈에 염증을 일으킵니다.

2.4     당부

    2.4.1 설치

        a. 컨트롤러의 주변에는 통풍을 막는 장애물을 두지 마십시오. 컨트롤러 파손의 원인이 

           됩니다.

        b. 제품을 수직으로 부착하여 사용할 경우에는 반드시 수직사양(브레이크 부착된)을 사용해 

           주십시오.

        c. 기계장치 등의 작동부분은 사람이 직접 만질 수 없도록 보호커버 등으로 격리시켜 

           주십시오.

        d. 정전시에 워크가 떨어지도록 제어를 구성하지 마십시오. 기계장치의 정전시와 비상정지

           시에 있어서는 테이블과 워크 등의 낙하방지 제어를구성해 주십시오.

        e. 로봇 테이블의 직진정도를 올려 볼스크류 및 LM가이드의 원활한 운동을 확보하기 위해 

           아래의 사항에 주의하십시오.

           ⓐ 정밀급 본체의 취부면은 평면도 0.02mm이내로 마무리해 주십시오.

               초정밀급은 본체의 취부면은 평면도 0.01mm이내로 마무리해 주십시오.

           ⓑ 액츄에이터의 강성을 얻기 위해 설치부착면을 충분히 조치해 주십시오.
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    2.4.2 설치,운전,보수

          제품을 취급할 때에는 필요에 따라 보호장갑,보호안경,안전화 등을 착용하여 안전을 

          확보하십시오.

    2.4.3 보수,점검,수리

          그리스는 리니어 로봇 지정그리스를 사용하십시오. 특히 반도체,액정제조 장비에

          사용되는 정밀 위치결정유니트에는 우레아계 증주제를 사용한 저발진그리스 사용하십시오 .

          (일반 로봇에 사용하는 불소계 그리스는 사용하지 마십시오)

    2.4.4 폐기

          제품이 사용불능,또는 필요없는 경우에는 산업폐기물로서 적절한 폐기조치를 하십시오.

2.5 기타

    2.5.1 안전상 주의'전반에 대해 준수하지 않을 경우에는 폐사는 일체의 책임을 지지 않습니다

    2.5.2 제품에 관한 문의는 가까운 폐사영업소로 해주십시오. 주소와 전화번호는 설명서 뒤에 

              표시하였습니다.

    2.5.3 케이블 처리에 있어서 금지, 주의사항

          리니어 로봇 및 컨트롤러를 사용하여 어플리케이션, 시스템을 만들 경우, 각 케이블의 

          정열와 접속이 바르게 되지 않으면 케이블의 단선과 접촉불량 등의 생각치 못한 트러블

          발생이 이어지고 나아가서는 폭주(갑작스런 주행)를 야기할 지도 모릅니다. 여기에서는 

          케이블 처리방법에 관한 금지사항에 대해 설명드리므로 내용을 잘 읽으신 후 확실한 

          케이블접속을 하여 주십시오.

        a. 1군데에 굴곡작업이 집중하지 않도록 하십시오

        b. 케이블에는 접히는 곳, 꼬이는 곳, 휘는 곳을 연결하지 마십시오

        c. 강한 힘으로 잡아당기지 마십시오

        d. 케이블의 1군데에 회전이 더해지지 않도록 하십시오

        f. 케이블의 고정은 적당하게 너무 많이 고정하지 마십시오

        g. 끼워넣음, 찍힘자국, 긁힘자국이 없도록 하십시오

    2.5.4 케이블베어 사용시의 주의

        a. 부속케이블은 로봇케이블이 아니므로 절대로 케이블베어에 수납하지 마십시오

        b. 중계케이블은 반드시 로봇케이블을 사용하십시오

        c. 케이블베어는 굽힘반경 r=50mm이상을 사용해 주십시오

        d. 케이블베어와 플렉시블튜브내에서 얽힘과 꼬임이 없도록 또, 케이블에 자유도가

           있게 결속하지 않도록 하십시오 (굽혔을 때 버티지 않을 것)

        e. 케이블베어내에 차지하는 수납케이블류의 용적은 60%이하로 하십시오

        f. 신호선은 강전회로와 섞이지 않게 하십시오
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2.6 케이블 처리시 주의 사항

  케이블의 정렬과 접속이 바르게 되지 않으면 케이블의 단선과 접촉불량 등의 생각치 못한 트러블이 

  발생되고 나아가서는 폭주(갑작스런 주행)를 야기할 지도 모릅니다.

  여기에서는 케이블 처리방법에 관한  금지사항에 대해 설명드리므로 내용을 잘 읽으신 후 확실한 

  케이블 접속을 하여 주십시오.

    2.6.1 한 곳에 굴곡작업이 집중하지 않도록 하십시오.

    2.6.2 케이블에는 접히는 곳, 꼬이는 곳, 휘는 곳을 연결하지 마십시오.

    2.6.3 무리한 힘으로 잡아당기지 마십시오.
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    2.6.4 케이블이 반복적으로 휘어지는 부분에는 Spiral Tube를 사용하지 말 것.

  

    2.6.5 케이블의 고정은 적당하게 고정하십시오.

           무리하게 조여 케이블의 변형 및 눌림이 생기지 않도록 해야 합니다.

    2.6.6 케이블의 표면에 눌림,충격등이 가해저 찍힘자국, 긁힘자국 없도록 하십시오.
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2.7  케이블베어 사용시의 주의

     중계케이블은 반드시 로봇케이블을 사용하십시오.

     케이블베어는 굽힘반경 R 50mm이상을 사용해 주십시오.

    2.7.1 케이블베어내에 차지하는 수납케이블류의 용적은 60%이하로 하십시오

    2.7.2 케이블베어 내의 베선처리는 케이블의 움직임이 자유롭도록 케이블 타이등으로 고정하지

          마십시오. 또한,케이블이 엉키지 않도록 배열하여 주십시오.
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3. 로봇의 개요

     리니어 로봇의 외형도 및 내부도, 각부의 명칭에 대하여 다음에 나타냅니다.

    본 설명에서는 리니어 로봇을 수평으로 눕힌 상태에서 로봇길이 방향에서 작업자가 바라 볼때

    로봇 밖으로 Cable Unit이 작업자의 왼쪽으로 나오는 것을 기준으로 좌, 우를 나타냅니다.

    또 작업자와 가까운 곧이 앞면이며 먼쪽이 후면입니다.

3.1  외 형 도

    3.1.1 

    3.1.2
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4. 운반 및 취급

4.1 본체에서의 취급

    4.1.1 포장상태에서의 취급

       사용자의 특별한 요청이 없는 경우, 단축의 출하는 각 축마다 포장되어 있습니다. 

       심하게 부딪히거나 낙하가 없도록 운반취급에는 충분한 배려를 부탁드립니다

        a. 무거운 포장은 작업자 혼자 들고 나르지 마십시오

        b. 가만히 놔 둘 경우에는 수평상태로 하십시오

        c. 포장위에 올라타지 마십시오

        d. 포장의 변형이 될 수 있는 무거운 물건 혹은 하중이 집중하는 물건을 올리지 마십시오

    4.1.2 포장에서 나온 상태에서의 취급

          로봇을 포장에서 꺼내어 취급할 때에는 베이스 부분을 잡고 이동해 주십시오.

        a. 들고 나를 때에는 부딪히지 않도록 주의하십시오. 

        b. 액츄에이터의 각부에 무리한 힘을 가하지 마십시오. 

           특히 슬라이더 테이블에서 나오는 케이블에 주의하십시오.

4.2 축조합 설치상태에서의 취급

    로봇의 각축을 조립한 상태에서 운반할 때에는 아래의 주의를 바랍니다

    4.2.1 폐사에서 축조합된 상태의 출하

          지정된 기계는 폐사에서 설치한 후, 출하시험을 하여 skid에 외곽을 쳐서 붙인 

          포장을 해서 보냈습니다.

          포장은 운반중에 슬라이드가 불필요한 이동하지 않도록 고정되어 있습니다. 

          또 축조합 유닛의 로봇의 경우, 앞부분이 외부진동으로 크게 흔들리지 않도록 

          고정시켰습니다

       a. 이 포장은 낙하 혹은 충돌로 인한 충격에 견디기 위해 특별한 배려를 하지 않았습니다

          취급은 소중히 하십시오. 또 포장 외곽은 위에 쌓은 하중에는 견디지 못하므로 위에 

          중량물을 올리지 마십시오.

       b. 로프 등으로 묶은 경우에는 skid밑면의 보강면에서 지지해 주십시오. 지게차로 들어올릴 

          경우에도 똑같이 skid밑면에서 들어올리십시오

       c. 내릴 때에는 충격이 가해지거나 바운드하지 않도록 해 주십시오

          ※  개봉 후에는 아래에 따라 취급해 주십시오

    4.2.2  주변기기와 설치된 상태의 취급

           폐사에서 설치된 상태에서 출하한 기계를 개봉 후, 혹은 귀사에서 설치한 기계를 설치된 

           상태로 운반할 경우는 다음의 주의사항에 따라 취급해 주십시오.

        a. 운반중에 슬라이드가 불필요하게 이동하지 않도록 슬라이드부를 고정해 주십시오

        b. 로봇의 앞부분이 튀어나올 경우 앞부분이 외부진동으로 크게 흔들리지 않도록 주의

           주십시오.

        c. 앞부분을 고정하지 않은 상태의 운반에서는 0.3G이상의 충격을 가해지지 않도록 해 

           주십시오.

        d. 액츄에이터를 포함한 주변기기를 로프등으로 묶을 때에는 본체에 직접 로프가 닿지 

           않도록 해 주십시오. 

           로프의 하중은 적절한 완충재를 통해 직접 X축의 베이스본체가 받도록 해 주십시오.

  http://www.alpharobotics.kr                                                                                                              A01.10



        e. Y축은 앞부분을 별도의 로프로 지지하여 안정된 수평자세를 유지하도록 해 주십시오

           이 때 Main cover에 하중이 더해지지 않도록 

           볼트를 이용해서 후크를 부착해서 로프를 여기에 걸 것을 추천드립니다.

        f. 본체의 각부 블라켓, 커버, 혹은 커넥터에 하중이 가지 않게 주의하십시오. 또 케이블이 

           끼거나 무리한 변형이 없도록 해 주십시오.

5. 설치환경, 보관환경

5.1 설치환경

     설치에 있어서는 다음의 조건을 만족하는 환경으로 해 주십시오

    5.1.1 직사광선이 비치지 않을 것

    5.1.2 열처리로 등 큰 열원에서 복사열이 기계본체에 가해지지 않을 것

    5.1.3 주변온도는 0~4℃

    5.1.4 습도 85%이하, 결로가 없을 것

    5.1.5 부식성가스, 가열성가스가 없을 것

    5.1.6 통상 조립작업환경으로 먼지가 많이 않을 것

    5.1.7 오일미스트, 절삭액이 묻지 않을 것

    5.1.8 0.3G를 넘은 진동이 전해지지 않을 것

    5.1.9 심한 전자파, 자외선, 방사선이 없을 것

    일반적으로는 작업자가 보호구 없이도 작업이 가능한 환경입니다

5.2 보관환경

    보관환경은 설치환경에 준합니다만 장기보관에서는 특히 결로의 발생이 없도록 주의하십시오 

    특히 지정이 없는 한 출하시에는 수분흡수제는 동봉하지 않습니다. 결로가 예상되는 환경에서의 

    보관의 경우, 포장의 외측에서 전체를 혹은 개봉해서 직접 결로방지처리를 해 주십시오

    보관온도는 단기간이면 60℃까지 견디지만 1개월이상의 보관이면 50℃까지 해 주십시오

6. 설치조건

6.1 설치

◈부적절한 설치는 장비의 기계적인 손상 및 상해의 우려가 있습니다.

   a. 로봇 기구부를 장비에 설치할 때에는 반드시 접합면을 견고하게 조립하십시오.

   b. 여러 개의 축이 조합되는 경우, 주축과 조합될 축을 지정된 조합 브라켓과 볼트로 

      견고하게 조합하십시오.

   c. 기계적인 간섭에 의한 로봇 기구부의 파손 및 작업자의 안전에 특히 주의하시기

      바랍니다.

◈ End Effector가 설치된 2축이상의 결합된 로봇의 슬라이더가 반대방향으로 이동할 수 

   있으므로 손이 끼이지 않도록 주의하시기 바랍니다. 운반 중에는 슬라이더를 고정

   시키고, 운반 도중에  슬라이더를 이동시키지 마십시오.

◈ 운반 중에는 End Cover 또는 케이블을 잡지 않도록 주의하십시오.
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6.2 설치 FLOW
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단축 사용 시 조합축 사용 시

위험 요소 및 안전사항에 대한 주위 환경 확인

로봇 설치 작업 영역의 확인

로봇 설치 공간의 확보

사용자의 로봇 설치 베이스 상태 확인
(이물질.찍힘.취부 홀.텝.핀의 크기 및 상태 확인)

로봇의 설치 방향 및 기구부 케이블 위치 확인

고정된 로봇의 상태 확인
(흔들림 유무. 로봇의 변형의 유무)

슬라이드 테이블의 원활한
움직임 확인

작업 영역의 확인
(작업 영역내의 주위 기구물과 간섭 확인)

단축 사용 조합축 사용

End Effector의 설치

각축의 원활한 움직임 확인



6.3 유지 보수 작업영역 공간

    유지 보수를 위해 충분한 작업 공간이 필요 합니다. 그러나 충분한 공간이 되지 않을때에는 

    그림과 같은 최소한의 유지 보수 작업 영역공간을 확보하시기 바랍니다.

6.4 로봇 기구부의 고정

    로봇 기구부 고정 Tap의 치수는 ㈜ 알파 로보틱스와 상의하여 주시기 바랍니다.

    로봇 기구부를 고정 할 때에는 평면도가 0.05mm 이하인 편평하고 매끈한 조립면에 고정 하십시오.

    로봇을 고정할 고정 Bracket의 두께는 12mm이상이야 합니다.

    6.4.1  User 기구부와 Robot Base 취부 상세도

        예) ALR160- 1S2-A008 기구부의 바닥에 있는 고정용 카운터 보어 및 Tap의 상세도는 

           다음과 같습니다.
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   6.4.2   

       예) ALR160- 1S1-A008의 기구부에는 아래 그림과 같이 M8 고정용 카운터 보어와 

           Tap이 있어 위 아래 모두 사용 가능하도록 되어 있습니다.

       *(   ) 안 치수는 ALR140번에만 적용됩니다.

6.5 작업 영역의 확인

    로봇 기구부에 명기된 Stroke는 양 끝단에서 Limit Sensor가 동작하기 직전의 위치 사이의  

    거리 입니다.
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6.6 End Effector의 설치

   6.6.1 Slider의 카운터 보어및Tap을 이용하여 그림과 같이 접합면에 End Effector를 고정하십시오.

     ⓐ M5 볼트 체결 Torque : 표준 5 N.m  (45kgf.cm)     → 실사용 (110kgf.cm)

     ⓑ M6 볼트 체결 Torque : 표준 7.1 N.m  (70kgf.cm)   → 실사용 (125kgf.cm)

     ⓒ M8 볼트 체결 Torque : 표준14.7 N.m  (140 kgf.cm) → 실사용 (230kgf.cm)

   6.6.2 Tap 및 카운터 보어의 위치는 해당하는 모델의 상세도를 참조 하십시오.

       Standard Normal Type

       Standard Plane Type

       Standard Baffle Type
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7. 컨트롤러와의 접속

7.1 접속 블록도

ALRHA LINEAR ROBOT
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상위장치

퍼스널컴퓨터

전원

배선용차단기
전원라인을 보호하기
위해 사용합니다.
회로는 OFF합니다.

배선용차단기
서보전원을 ON/FF합니다
서지프로덕터를
함께 사용해주십시오.

노이즈필터
전원라인으로부터의
외부 노이즈를
방지합니다.

서보팩

회생저항기
회생용량이 부족한경우
B1-B2단자에 외부회생
저항기를 접속합니다.

7.2.1
시리얼 컨버터
연결케이블

7.2.2
시리얼 변환 유닛
접속용 케이블

홀센서 접속용 케이블

리니어 엔코드 접속용 케이블

디지털오퍼레이터

7.2.3
모터케이블



7.2 케이블 접속도

   7.2.1 시리얼 변환 유닛 접속용 케이블

     Robot에서 나오는 Encode Cable과 Hall Sensor Cable을 ⓐ부분과 연결합니다.     

   7.2.2 시리얼 변환 유닛 접속용 케이블

     위의 그림에서 ⓑ와 ⓒ를 연결하고 ⓓ를  Servo Pack으로 연결합니다.

   7.2.3 Motor Power Cable 

      Motor에서 나오는 Power Cable을 ⓔ에 연결하고 ⓕ를  Servo Pack으로 연결합니다.
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8. 보수점검

8.1 Linear Motor의 기본 구성품
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8.2. Encoder Head 분리, 조립방법

   8.2.1 수순1

       a. 위 슬라이드 테이블의 볼트를 제거하면 엔코더 블록이 분해된다.

       b. 새로운 엔코더 헤드를 교체한다.

       c. 리니어 스케일 테입면과 '0.5mm' 이상의 거리를 유지하여 가 조립한다.

       d. 0.6mm간격 게이지를 스케일면과 엔코더 헤드 사이에 넣고 엔코더 헤드를 밀착시킨 

          상태에서 조립한다.

       e. 나사를 조일 때 한쪽만 무리하게 조이지 않도록 하고 조이는 동안 block 이 틀어 지지  

          않도록 한다.

   8.2.2 수순2

       a. Encoder 와 Scale의 허용 Gap은 0.5~0.7mm 임.

       b. 엔코더 분리, 조립 시 스케일에 Scratch가 나지 않도록 주의

       c. 조립시에 엔코더의 인식 부분에 이물질이 묻지 않도록 주의

       d. 엔코더 스케일면을 닦을 경우에는 IPA용액을 조금만 묻혀 살짝 닦아낸다
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8.3 Linear Scale 교체시 주의 사항

  a. Scale Tape을 띄어낸 부착 면은

     깨끗하게 닦아낸 후 Scale Tape을 

     부착면에 밀착시켜 부착한다.

  b. 붙일 때는 Scale Tape가 굴곡이 지지 

     않도록 주의하고 붙였다가 다시 떼어내는 

     경우가 없도록 한다.

  c. 작업 시에는 2인 작업 요망

     →1명은 부착 면에 고정 시켜 주고

       다른 1명은 계속 붙이면서 작업을

       진행 하도록 한다.

  d. 작업 시 Scale Tape면에 Scratch가 

     발생하지 않도록 주의한다.

8.4 Encoder 와 Scale Tape의 취급에 대하여

    Encoder와 Scale Tape의 취급 또는 조립상태가 잘못된 경우에는 Alarm발생과 위치 편차 등의

    심각한 오류가 발생할 수 있습니다. 이러한 경우에는 아래의 항목을 보고 확인하여 주시기

    바랍니다.

   8.4.1 Encoder와 Scale 의 일반적인 점검 사항

       a. Encoder & Scale 의 간격(Gap)은 적당한가?

       b. Encoder Header & Slide Table의 조립 상태는 양호한가?

          (나사의 조임상태, 다른 원인으로 인한 Header의 덜컹거림등)

       c. Encoder Scale에 오염이나 흠집은 없는가?

       d. 모터의 소음이나 온도가 적당한가?

       f. Over Shutting (출렁거림) 또는 모터가 이상동작을 하는가?

  http://www.alpharobotics.kr                                                                                                              A01.20

Scale 부착부위

Scanning area of
Reference track



8.5 Motor coil의 교체 시 교체방법

   8.5.1 자석의 자력이 강하기 때문에 Slide에서 Coil분리 또는 조립 시 Magnet와 붙지않도록 

         조심한다.(자석과 자석 연결 작업 시 특히 주의 요망)

       

   8.5.2 IPS로 자석의 표면을 닦지 않아야 한다.

   8.5.3 자석 조립 시 서로 다른 극성이 되도록 조립하여야 한다.

         (자석 연결 시 서로 흡입력이 발생하면 정상적인 조립상태)

   8.5.4 심한 충격이 가하여 지지 않도록 한다(자력 감소의 원인)

   8.5.5 Coil의 손상이나 문제점 발생 시(코일에 탄 흔적이나 연기가 난 경우) 일반 멀티메터기

         (테스터기)로 R_S, S_T, R_T의 저항 값을 측정하여 3값이 일정하면 이상 없음으로

          판단한다.

    8.5.6 Coil과 자석의 간격(Gap)은 0.7 ~ 0.9mm 임.

    8.5.7 사용 시 볼트나 나사 또는 쇳 조각이 떨어지지 않도록 주의하고 청소 시에는

    8.5.8 접착 Tape을 사용하여 제거 하고 간섭 부분이 있는지 확인한다.

    8.5.9 만약의 경우 쇳 조각이 Coil의 밑부분에 긁고 가닌다면 Coil의 절연물이 파괴되어

          타는 경우가 발생한다(심각한 오류의 발생)

8.6 Motor Coil의 교체 작업방법

   8.6.1 Motor Coil의 교체 작업 순서

       a. Servo Driver의 전원을 Off한후 안전에 주의하여 작업을 시작 합니다.
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       b. Main Cover 제거

          Front Cover및 Rear Cover측에 있는 Main Cover Tension 볼트를 제거하여 Main Cover 

          탈착 하십시오.

       c. Slide Table을 적당한 위치로 이동후 Magnet(고정자)의 볼트 제거하여 Magnet(고정자)는

          Slide Table길이의 3배 이상 제거 하십시오.

         (분리시 강한 자력으로 인해 볼트및 기타 금속성 이물질이 유입되지 않도록 유의 하십시오)

       d. Magnet(고정자)을 제거한 자리로 Slide Table을 이동후 Motor Coil(가동자) 볼트 제거.

       e. 조립은 분해의 역순이며 조립시 조립시 Magnet(고정자) 극성의 주의하여 조립하십시오.

       f. Main Cover를 장착하기전 Slide Table을 전후 이동시키면서 이물질이 유입되지 않았는지 

          확인 합니다.

       g. Motor Coil 와 Magnet 사이의 거리가 0.7mm~0.8mm가 되는지 확인 합니다.

8.7 Grease 주입 방법 및 주의 사항

   8.7.1 사용환경에 따라 주기적인 그리스 주입이 필요함(대략 6개월 정도가 적당)

   8.7.2 그리스는 리니어 로봇 사용환경에 맞는 저발진 특성이 우수한것으로 사용함
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   8.7.3 사용 중 이물질이 묻어 있지 않는 한은 LM Guide는 청소하지 않는다.

   8.7.4 그리스 주입 후 슬라이드 테이블을 4~5회 손으로 왕복 주행하여 준다.

   8.7.5 그리스 주입 시 다른 기구물 또는 Encoder 관련 제품에 이물질을 묻지 않도록 한다.

   8.7.6 그리스 주입 시 LM Guide에 그리스가 새어 나오지 않을 정도로만 주입한다.

8.8 Grease 주입 방법 및 주의 사항

    

   8.8.1 Liner Robot 내부 점검 시에는 자성체나 다른 이물질이 들어 가지 않도록 조심한다.

   8.8.2 가능한 청소 흡입기로 청소하고 청소 시에는 부착된 기구물에 무리한 힘이 가해지지

         않도록 주의한다.(쇳조각 등의 경우에는 접착 Tape을 이용하여 제거한다)

   8.8.3 청소 후에는 Encoder Scale Tape을 마지막으로 확인 후 청소 작업을 마무리한다.

   8.8.4 작업을 하기 전에는 항상 Servo Driver의 전원이 OFF인지 확인하고 작업을 실시 한다.

9. 제품품질보증
  ㈜알파로보틱스의 제품은 엄격한 품질관리로 제조되고 있습니다.

  만일, 고장이 발생되는 경우에는 아래의 내용으로 서비스를 합니다.

   9.1 보증 기간

     a. 지정된 장소에 납입후 12개월

     b. 가동 3000시간

   9.2 보증 범위

       위 기간중에 제조자의 책임으로 고장이 발생한 경우는 무료로 수리를 합니다. 

       단, 다음에 해당하는사항에 관해서는 보증범위에서 제외됩니다

     a. 사용자 측의 부적절한 취급 또는 보관점검의 준비부족

     b. 기능상 영향이 없는 발생음 등 감각적 현상

     c. 폐사 또는 폐사대리점 이외의 개조

     d. 부품 및 그리스 등, 당사의 지정품 이외의 것의 사용으로 인한 고장.

     e. 화재, 재해, 지진, 풍수해, 기타 천재지변에 의한 사고로 발생되는 고장.

     f. 소모부품의 소모로 인한 고장.

     g. 사용설명서 및 취급설명서에 기재된 보수점검 작업 내용대로 실시하지 않음으로

        인해 발생되는 고장.

     h. 도장의 자연퇴색

   보증은 납입품 단체의 보증으로서 납입품의 고장으로 발생한 손실은 양해를 바랍니다.

   수리는 공장에 가져오셔야만 합니다.

   기술자파견은 보증기간내에 있어도 별도 비용을 청구드립니다.
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