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MULTI AUTO ROBOT 용접 설명서

 본사의 MULTI AUTO ROBOT 용접기는 다양한 사용방법과 기능들이 있습니다. 
 시운전자가 용접작업을 시행할 때 숙지해야 할 기능들을 순서대로 설명해 드리며, 꼭 숙지하시고 시운전하시기바랍니다.
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OMEGA-15 OMEGA-20
사용모터 4축의 SERBO 모터 , 1축의 STEPPING

유효 작업 폭 mm 700 
유효 작업 길이 mm 25~1500 25~2000
유효 작업 높이 mm 550

R축 및 A축 회전각     360 
최고속도 800mm/min
동작모드 Straight line and angie

● 제품개요 ● 
※ 제품소개
 이 제품은 4축의 SERBO MOTOR 시스템과 1축의 STEPPING MOTOR 시스템으로 구성된 CNC형 로봇으로, 미그용접(비철특수용접) 및 
Co2용접기에 적합하며 다양한 활용이 가능합니다.
 이 MULTI AUTO ROBOT의 프로그램은 초보자도 쉽게 조작하는 티칭(Teaching)용법으로 손쉽게 숙달할 수 있습니다. 어떠한 조건에서도 
균일한 용접품질이 가능하며, 단독작업시스템과 생산라인을 이용한 다양한 운영 및 활용이 가능합니다.
 “또한, 서보 모타, 스테핑 모터, 드라이버, 리미트 센서와 볼 베어링으로 구성된 드라이브 어셈블리는 장비 운전의 안정성과 정밀 용접을 보증
합니다. 

※ 주제어장치 
시스템 펜던트, 전원 스위치, 시작버튼, 원점복귀 버튼, 일시정지 및 정지 버튼. 비상정지 버튼, 용접리모트(가스점검, 송급인칭, 전류 조절기, 
전압 조절기), 냉각 팬

※ 세부사항
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● 사용상 주의사항 ● 

※ 환경에 대한 요구
 이 MULTI AUTO ROBOT는 환경 온도 -10℃~60℃, 상대 습도 0~95%에서의 작업에 적합합니다.
 작동 전압은 AC 220V 60Hz이며, 전원전압이 안정되어 있지 않은 경우에는 AVR 시스템을 사용하여 정상적인 전압의 공급을 권장합니다. 
이 MULTI AUTO ROBOT는 가능한 한 고전압과 고주파 등 방사선이 강한 장소를 피하여 사용하기를 바랍니다.

※ 작업상 주의사항
 손이나 발은 작동중인 기계로부터 멀리하고, 제어작업이나 수동 작업은 전면 펜던트를 이용하여 작업할 수 있습니다.
- 장비를 시동하기 전에 설비의 유효범위 내에 장애물이 없는지를 확인하고 제거하십시오.
- 압축공기가 새지 않는지 확인하십시오.
- 전원 콘센트의 접촉은 양호한지 확인하십시오.
- 장비를 작동할 경우에는 장비에 헐렁하거나 끈이 달린 옷 등이 끼이지 않도록 주의하십시오.
- 이 장비는 반드시 사전 교육을 받은 작업자만이 다루어야 합니다.
- 당사의 권한을 부여받은 자 외에는 장비를 분해할 수 없습니다.
- 사용상에 산성, 알칼리성, 부식성 등의 물질이 장비에 묻지 않도록 주의하십시오.
- 용접 작업 시에는 강판으로부터 비산물이 장비의 콘트롤 박스, 펜던트와 전원코드 및 가스호스 등 타기 쉬운 부품에 떨어지지 않도록 주

의하십시오.
- 용접과정에서 역화 또는 연소가 발생할 경우 신속히 “비상정지” 버튼을 눌러 전원을 차단하고, 가스 밸브를 닫으십시오. 분말 소화기를 항

상 비치하여 화재발생에 대처하십시오.
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MULTI AUTO ROBOT 용접기 프로그램 세부기능
- 작업에 앞서 MULTI AUTO ROBOT 용접기의 초기설정이 완료 되어있는 상태라는    가정에서 설명합니다. -

메인 전원 부팅 시 펜던트에 아래의 화면이 뜨면 공정을 시작 할 수 있다.
                    
                    
             
 

  Start Run : 현 실행 프로그램 시작(용접시작)
  Stop run  : 동작 중인 프로그램을 정지
  Teach Ed. : 세부파일 목차로 이동
  RunParam : 현 실행중인 프로그램의 세부 설정 목차로 이동
                 (Runtime, cycles, 속도 , 좌표조절을 변경, 설정가능)
  Sys tset : X, Y, Z, R, A 축의 Test 목차로 이동
  SysReset : 프로그램 리셋 버튼으로 원점으로 이동
  Line run : Line 시작과 끝을 제한 (점 부분 선택 용접)
  Dev set : X, Y, Z, R, A 축의 세부 설정 목차로 이동
  Sys Ver  : 버젼 정보
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용접시작 용접 정지 원점복귀

 Start Run : 현 실행 프로그램 시작(용접시작)

  

 펜던트의 을 누르거나 패널의 시작            ※ 펜던트의 키를 누르면 Glue out 기능이 YES or NO로 바뀌게 된다. 
 버튼을 누르면 용접 시작.                      YES는 용접, NO는 시뮬레이션 실행이 된다. 용접 실행 전 선택 확인 후 실행해야 한다.

 Stop run  : 동작중인 프로그램을 정지
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 Teach Ed. : 프로그래밍 편집 / 세부파일 목차로 이동
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 New file 클릭  Quit ,  OK 중  OK 클릭

첫 기준점을 잡아준다. 끝 기준점을 잡아준다 새 프로그램 작성

 New file : 새로운 파일 작성 – 용접 프로그램 작성
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1. Dot :포인트 용접 8.nDot : 포인트 이동 2. Line: 직선 구간 용접 4. Arc: 곡선 구간 용접

5. Spec: 구간 속도 변경 
0. More: Spec의 기능 추가  

6. Wait : 프로그램 대기 시간 설정 7. IO : 외부 신호 입력
9. IO : 외부 신호 출력

  새 프로그램 작성 기능
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 Download file 클릭 현 실행 파일 cpu에 저장 

 Modify file 클릭 수정할 명령어 선택 • 수정

 Download file : 작성한 프로그램 파일을 메인 cpu에 로드(road) 시킴.

 Modify file : 실행 중인 파일을 수정.
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1 싸이클 실행 후 
정지위치를 설정

1-위
2-위 끝 
3-원점 
4-사용자 지정위치

위빙 설정
Swing length : 위빙 길이를 설정
Swing speed : 위빙 속도를 설정

File Run Param 
클릭 후 세부 설정 
변경

Move speed : 공회전 이동 속도를 지정
Run speed : 용접시 이동 속도를 지정
Up speed : 상승속도를 지정
Up Height : 상승높이를 지정
Open Wait : 용접시작 지연시간 지정
Off Wait : 용접종료 지연시간 지정

 File Run Param : 현 실행중인 프로그램의 세부 설정 목차로 이동.
                     (Runtime. cycles, 속도 , 좌표조절을 변경, 설정가능)
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 change refdot 
 : 모션 시작점으로 1회성
   ( X, Y, Z축의 좌표를 입력, speed 변경)
 delete regdot 
 : 설정된 시작점을 지우며 원점이 시작점이 된다.

 StartDot change : 프로그램 시작점을 변경.
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Array Num : 배열 수 설정
      Rows : Y축 
      Colu : X축

Array Distance 
- Cdis : x축 방향으로 첫 배열 시작점과 다음 배열 시작점간의 거리
- Rdis : y축 방향으로 첫 배열 시작점과 다음 배열 시작점간의 거리

ArrayDis Rfir : 0 or 1
Rfir이 1이면 파란 화살표 방향으로 진행
       0이면 빨간 화살표 방향으로 진행

 Set array : 현재 실행 중인 프로그램 배열.
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※ 응용 기능 
 Connection 으로 연결한 두 개의 프로그램을 Copy하면 새로운 하나의 파일이 만들어진다.

※ 응용 기능
현재의 파일 삭제가 가능하며, 현재의 파일 삭
제 후 cpu에 저장된 순으로 순차적으로 삭제
가 되며,  Pick File로 원하는 파일을 불러
와 삭제가 가능하다.

 Copy file : 현재 실행 중인 프로그램을 복사.

  Delete file : 프로그램 파일을 삭제.
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※  PickFile 기능으로 파일을 불러와 Change name으
로 확인을 시켜줘야, 불러온 프로그램을 동작 시킬 수 
있다. 

※ 두 파일을 같이 운용할 수 있는 기능
⌎ 파일 연결은 두 개의 파일만이 연결 가능.
⌎ 동작속도는 첫 번째 파일은 변경 가능
   두 번째 파일의 속도 변경은 불가능. 
⌎ 속도뿐 아니라, 배열과 세부적인 설정 
   변경도 두 번째 파일은 변경 불가능.
※ Connection 기능으로 연결한 프로그램을
 Copy file 기능으로 복사를 하면 새로운 
한 묶음으로 파일이 만들어진다.

 Change name : 실행 할 프로그램 파일을 변경.

 Connection : 실행 할 두 개의  프로그램을 연결.
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※ 불러올 파일은 체크 후 pick을  후 
Change name 기능으로 불러온 파일로 변경 
해줘야 프로그램이 실행된다.

 Back : 메인 화면으로 돌아감

 PickFile : 저장된 프로그램 파일 목차로 이동
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※ 불러올 파일은 체크 후 Copy을  후 
 Change name 기능으로 불러온 파일로 
변경 해줘야 프로그램이 실행된다.

 From udisk : 외부 메모리 파일 목차로 이동
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Movspeed : 원점에서 시작점까지의 이동속도
Runspeed : 용접 실행 속도
up speed : 용접 후 끝점으로 돌아오는 속도
upHeight : 용접 시 동작 프로그램이 변환이 들어갈 때 상승높이
OpenWait : 용접시 머무는 시간
off wait :  미 용접시 머무는 시간
R Move sp : 

 RunParam : 현 실행중인 프로그램의 세부 설정 목차로 이동
               (Runtime. cycles, 속도 , 원점 좌표조절을 변경, 설정가능)
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Stop pos : ___ 원점과 끝점을 변경 
1. top start : 시작점 변경
2. top end : 끝점 변경
3. origin : 리미트 센서가 머무는 원점 
4. usedefine : 사용자가 좌표 입력
      stop X, stop Y, stop Z, stop R, stop A, 좌표 입력

sw Voltag : weaving 전압
sw curren : weaving 전류
swing len : weaving 거리
swing spe : weaving 속도
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※ X, Y, Z, R, A축의 좌표를 입력 또는 이동
하여 동작 테스를 할 수 있다.

※ 용접 시 부분용접을 하려고 할 때, 용이한 
기능이다.

 Sys tset : X, Y, Z, R, A 축의 Test 목차로 이동

 Line run  : Line 시작 과 끝을 제한 (점 부분 선택 용접)
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X min speed ; X축 최소 이동 속도
X max speed ; X축 최대 이동 속도
X acc  speed ; X축 가속 속도
Y min speed ; Y축 최소 이동 속도
Y max speed ; Y축 최대 이동 속도
Y acc  speed ; Y축 가속 속도

Z min speed ; Z축 최소 이동 속도
Z max speed ; Z축 최대 이동 속도
Z acc  speed ; Z축 가속 속도
A min speed ; A축 최소 이동 속도
A max speed ; A축 최대 이동 속도
A acc  speed ; A축 가속 속도

R min speed ; R축 최소 이동 속도
R max speed ; R축 최대 이동 속도
R acc  speed ; R축 가속 속도
Run minspeed ; 용접 시 최소 이동 속도
Run maxspeed ; 용접 시 축 최대 이동 속도
Run accspeed ; 용접 시 가속 속도
Turn sp. :

 Dev set   : X, Y, Z, R, A 축의 세부 설정 목차로 이동



MULTI AUTO ROBOT R15                                                                                                                       - 20 -

Xmax travel : X축 최대 이동 거리
Ymax travel : Y축 최대 이동 거리
Zmax travel : Z축 최대 이동 거리
Rmax travel : R축 최대 회전각도
Amax travel : A축 최대 회전각도
Telow speed : 티칭(teaching)시 
              최소(low) 이동 속도

Temid speed : 티칭(teaching)시 
               중간(mid) 이동 속도
Tehigh speed : 티칭(teaching)시
                최대(high) 이동 속도 
X Week :  X축 pluse 당 이동거리
X pluse :  X축 servo motor 펄스 횟수
Y Week :  Y축 pluse 당 이동거리
Y pulse :  Y축 servo motor 펄스 횟수

Z Week : Z축 pluse 당 이동거리
Z pluse : Z축 servo motor 펄스 횟수
R Week : R축 pluse 당 이동거리
R pulse : R축 servo motor 펄스 횟수
A Week : A축 pluse 당 이동거리
A pluse : A축 stepping motor 펄스 횟수
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X reset speed : X축 원점 복귀 속도
Y reset speed : Y축 원점 복귀 속도
Z reset speed : Z축 원점 복귀 속도
R reset speed : R축 원점 복귀 속도
A reset speed : A축 원점 복귀 속도
Pwr-on reset : 전원 ON 후 원점 복귀 횟수
Run ____ time reset 
  프로그램 동작 전환 _____ 는 원심축으로 
원점을 돌아가는 
    속도로서 설정 값의 배수로 적용됨.
    ex) _3_ : 3.6.9.12... and        
        _2_ : 2.4.6.8.10...

※ 설정 변경 후 SavePara 키를 눌러 저장
시킨 후 Back키를 눌러 메인으로 되돌아간
다.
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  Sys Ver  : 버젼 정보
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