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1. 안전 

 

로보스타 고객 여러분 

저희 로보스타 로봇을 선택해 주셔서 감사합니다 

제품의 보다 합리적이고 효율적인 사용을 위해 

사용설명서를 반드시 읽고 잘 보관하여 주십시오. 

감사합니다. 
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1 안전 

1.1 서론  

본 로봇 은 첨단의 기술로 제조된 산업용 기기이므로 만일의 사고에 대비하기 위하여 아래의 사항

을 반드시 준수하여 주십시오 

 

- 보다 안전하고 효율적인 사용을 위하여 사용설명서를 반드시 숙지한 후 사용해 주십시오 

- 모든 부하 및 전원은 정격 내에서 사용하여 주십시오. 특히, 입력 전원은 사용전 반드시 AC220V

인지 확인하여 주십시오 

- 로봇 설치시 흔들림이 없도록 확실하게 고정하여 주십시오 

- 컨트롤러의 전원을 ON 하기 전에 반드시 배선을 확인하여 주십시오. 잘못된 배선으로 인하여 기

계가 정상적으로 작동하지 않을 수 있습니다. 

- 감전사고 방지를 위해 반드시 3종 접지(접지 저항 100옴이하)를 설치하여 주십시오 

- 로봇이 동작중이거나 동작 가능한 상태에 있을 때에는 로봇의 동작 범위 내로 들어가지 않도록 

주위 하여 주십시오. 정지해 있을 경우에도 항상 주의하여 주십시오 

- 여러 사람이 동시에 작업할 경우 특히 전원의 ON/OFF시와 모터의 구동시 및 수동 조작시에는 

상호간의 안전을 확인한 후 작업하여 주십시오. 

- 로봇의 보수 점검시에는 컨트롤러의 전원 플러그를 반드시 빼 주십시오 

- 안전한 작업을 위하여 로봇동작 범위 주위에 안전망을 설치하여 주십시오. 

- 사용자의 안전을 위하여 헬멧 및 안전화 등을 반드시 착용하여 주십시오. 

- 로봇을 동작시킬 때에는 반드시 정격 가반 무게 이하로 운전하여 주십시오. 

- 로봇 Cable이 통로 등에 설치되는 경우의 Cable의 손상 방지를 위하여 또는 Cover 또는 Duct를 

사용하여 주십시오 

 



1. 안전 

1.2 응용분야 

로봇의 응용분야 및 사용할 수 없는 환경은 아래와 같습니다. 

평면 또는 벽면에 설치하여 사용하는 산업용 로봇에 적용합니다(축 추가 가 가능), 또한 점 구간 또

는 연속구간에서 작업을 하기 알맞습니다 

주된 응용분야는  

- 스폿(Spot) 용접 

- 아크(Arc) 용접 

- 커팅(Cutting)  

- 핸들링(Handling)  

- 조립(Assembly)  

- 실링(Sealing)등의 응용  

 

위에 언급한 주된 응용분야 이외의 목적으로 사용하기 위해선 로봇 용도 및 응용가능 여부를 고려하

여야 하므로 반드시 당사로 연락바랍니다.  

 

1.3 사용할 수 없는 환경  

당사 로봇은 폭발성이 강한 환경, 기름이나 화학물질이 포함된 지역에서는 사용할 수 없습니다. (설치, 

조작 금지)  

 

1.4 안전 교육 

사용 및 안전에 관련된 교육을 이수하여야 합니다. 안전 교육 프로그램은 다음과 같은 사항이 포함되

어 있습니다. 

- 안전장치의 목적과 기능  

- 로봇을 다루는 안전한 절차  

- 로봇 또는 로봇 시스템의 성능과 내재하는 위험  

- 특정한 로봇의 응용에 관계된 작업  

- 안전의 개념 등  

 



1. 안전 

1.5 안전망 설치 

- 작업중 발생하는 반력이나 환경조건을 충분히 견디는 강도를 갖게하고 이동 철거 및 타고 넘기

가 용이하지 않도록 하여 주십시오 

- 안전망은 고정식으로 설치하고, 날카로운 모서리 및 Burr등 위험 부분을 없도록 하여 주십시오 

- 안전망에 출입문을 설치하는 경우, 문이 열리는 즉시 로봇이 정지하도록 센서등 검출장치를 설치

하여 주십시오 

- 안전망은 로봇의 동작영역 및 로봇 몸체로부터 40 cm 이상 떨어진 위치에 설치하여 주십시오. 

 

1.6 안전관련 표시의 설명  

Robot 관련 모든 자료에는 다음과 같은 경고 표시를 하고 있으며 사용(설치,운전,보수점검 등) 

전에 반드시 설명서와 기타 부속자료를 모두 숙독하고 기기 및 안전에 대한 지식과 주의 사항 

등 모든 것에 대하여 숙지한 후에 바르게 사용하며 , 안전 확보를 위해 이 글의 표시 내용을 엄

수해야 합니다,. 

 

   

 

          

 

 

 

 

 

경고 : 매우 위험한 상태를 나타내며 조작이나 취급을 잘못하였을 경우에 사망

또는 중상의 재해를 입거나 장비에 손상을 가할 수 있음을 의미합니다. 조작이

나 취급에 주의를 요하여 주십시오 

강제 : 반드시 실시해야만 하는 것을 나타냅니다 

금지 : 절대로 해서는 안되는 것을 말합니다 



1. 안전 

1.7 운송 방법   

로봇 운송은 크레인 및 지게차를 이용하여 운송 합니다. 로봇을 이동할 경우 아래 그림과 같

이 각 운송 상황에 적합한 로봇 자세로 변경하여 아이볼트(Eye Bolt) 및 지정된 운송장비를 이용

하여 운송바랍니다 

        

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

★ 로봇을 이동하거나 내릴 경우 천천히 이동하여 매우 조심 하셔야 합니다 

★ 로봇을 바닥에 내릴 경우 로봇 하부 설치 면이 바닥면과 강한 충돌이 발생하지 

않도록 주의 바랍니다. 

★ 지정된 운송 장비 및 방법 이외에 수단으로 절대 운송하지 마시기 바랍니다  



1. 안전 

1.7.1  크레인 이용 

 

J1-Axis 0° 

J2-Axis -35° 

J3-Axis 0° 

J4-Axis 0° 

J5-Axis 90° 

J6-Axis 0° 

그림 1.7.1) 운송 방법 : 크레인 이용   

다음의 로봇 로봇 리프팅 지시는 공장 출하상태의 로봇에 유효합니다. 부가 장비를 로봇 본체에 추가

면 무게 중심이 변경되어 리프팅이 어렵게 됩니다 

 

 

 

 

 

 

 

 

★ 리프팅 할 경우 로봇 본체 아래에 걸어 다니지 마십시오  

★ 그림과 같은 로봇 자세를 취합니다 

★ S-BASE 에 EYE BOLT M20_4개를 설치합니다 

★ EYE BOLT(4개)에 크레인 로프를 체결합니다 

★ 리프팅 작업시 안전 규정을 준수합니다 

★ 로봇의 모터 커넥터 및 케이블이 손상되지 않도록 주의 하여 로프를 고정합니

다 

★ 본체의 무게 : RA-012(180kg) 

 

 

 

 

  



1. 안전 

1.7.2  지게차 이용 

로봇 본체의 운반 시 지게차를 이용할 수 있습니다 

안전을 위해 다음의 절차를 준수해 주십시오 

★ 그림을 참조하여 각 모델의 기본 자체를 취하게 하십시오  

★ 로봇에 팔레트에 볼트를 고정하고 팔레트에 지게차의의 포크를 밀어 넣어 운반하여 주십시오 팔레트는 강

도상 충분히 견딜수 있는 것이어야 합니다 

★ 저속으로 운반하십시오 

★ 안전 규정을 준수합시오  

 

 

 

 

 

 

그림 1.7.2) 운송 방법 : 지게차 이용 

 

★ 운반작업 도중 로봇 본체에 기대지 마십시오 

★ 상 하차 작업시 로봇 본체가 바닥에 충돌하지 않도록 확인을 요청합니다 

★ 지게차 작업시 안전수칙을 준수하여 주십시오 

★ 작업 전 반드시 로봇이 팔레트에 확실하게 고정되어 있는 고정 볼트 확인을 요

청합니다 

 



2. 제품에 대하여  

2.1 로봇 기구부 형식 

R  A - 0 1 2 - S - H - S - X - T - S - X  X 

4.1     4.2        4.3        4.4    4.5    4.6     4.7    4.8    4.9    4.10    4.11 

4.1  ROBOSTAR 

4.2  Articulation 

4.3 Payload 구분 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

무게 표기형식 

1kg 001 

4kgf 004 

5kg 005 

7kg 007 

10kg 010 

12kg 012 

20kg 020 

24kg 024 

30kg 030 

50kg 050 

165kg 165 

220kg 220 



2. 제품에 대하여  

4.4로봇암 구분 

 

 

 

 

 

4.5 로봇 용도 구분 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.6도장 색상구분(Base) 

 

 

 

 

 

 

 

번호 구분 표기형식 

1 표준 S 

2 롱암 L 

번호 구분 표기형식 

1 Clean C 

2 Handing H 

3 Palletaijing P 

4 ARC welding A 

5 SPOT 

welding 

S 

6 도장 D 

번호 구분 표기형식 

1 표준 S 

2 파란색 B 

3 빨간색 R 

4   



2. 제품에 대하여  

4.7스페어 미확정 

 

 

 

 

 

 

4.8모터메이커 구분 

 

 

 

 

 

 

 

4.9감속기메이커 구분 

 

 

 

 

 

 

 

 

번호 구분 표기형식 

1 미정 X 

2 미정 X 

번호 구분 표기형식 

1 표준 S 

2 타마가와 T 

3 YASKAWA Y 

번호 구분 표기형식 

1 표준 S 

2 리더드라이브 L 

3 삼익HDS H 



2. 제품에 대하여  

4.10로봇 기구부 옵션 구분 

 

 

 

 

 

 

 

4.11고객사 구분 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

번호 구분 표기형식 

1 지정 없음 X 

2 솔레노이드 S 

3 원점 핀 P 

번호 구분 표기형식 

1 지정없음 X 

2 만도 M 



2. 제품에 대하여  

2.2 로봇 기구부 사양 

항목 사양 

로봇 모델 RA-012 

구조 수직 다관절 로봇 

가반 하중 12kgf 

반복정밀도 ±0.06 

최대 

동작범위 

J1 Axis(Turning) ±170° 

J2 Axis(Lower arm) +140°~-70° 

J3 Axis(upper arm) +80°~-130° 

J4 Axis(Wrist roll) ±180° 

J5 Axis(Wrist pitch/yaw) ±120° 

J6 Axis(Wrist twist) ±360° 

최대속도 

J1 Axis 260°/s 

J2 Axis 200°/s 

J3 Axis 260°/s 

J4 Axis 420°/s 

J5 Axis 420°/s 

J6 Axis 610°/s 

본체 중량 180Kg 

주위 온도 0~45 

 

 

 



3. 구조에 대하여  

3 구조에 대하여 

3.1 동작영역 및 외형도  

 

 

그림3-1) 동작영역 및 외형도(RA-012) 

 



3. 구조에 대하여  

3.2 부품 이름 및 작동 축  

 

그림3-2) 부품 이름 및 작동 축 

 

 



3. 구조에 대하여  

3.3 설치면 치수  

 

 

 

그림3-3) 설치면 치수  

 



3. 구조에 대하여  

3.4 손묵축 부하 허용치 

손목에 J4, J5 및 J6축의 힘이 가해지면 J4, J5 및 J6축의 힘은 그림에 

표시된 값 이내야 합니다. 

*.허용 부하토크  

항목 J4축 회전 J5축 회전 J6축 회전 

Allowable Moment 25N·m 9.8N·m 

Allowable Inertia [GD^2/4] 0.7kg.m^2 0.2kg.m^2 

                          

 

그림3-4) 손목축 부하 허용치 

 

 

 

 

 

 



3. 구조에 대하여  

3.5 손목축 취부면 

 

 

그림3-5) 손목축 취부면 치수   

손목부 플랜지에 작업용 툴 부착시 M6볼트를 사용하여 주십시오 

 

3.6 Application 부착도 상부/하부  

로봇의 응용 Application 부착하기 위한 상부에 Tap이 가공 되어있습니다 

표시된 범위 내에서 주변기기(Application)를 부착하여 주십시오  

 

 

그림3-6) Application 부착도(상부)   

 



3. 구조에 대하여  

 

3.7 USER I/O 배선 및 AIR 1, AIR 2  

- 다음 그림들은 User Application Connector 표시 합니다.  

 

그림3-7) USER I/O 및 AIR1, AIR2 

- 로봇 본체에는 부가 적인 장비를 연결하기 위한 Connecter / Air Unit 이 있습니다  

 

 

 

 

 

 

 



4.유지 보수 및 검사  

4 유지 보수 및 검사 

4.1 Robot 각 부위 명칭  

- 다음 그림은 Robot의 각 부위 명칭들을 보여 줍니다. 

 

그림4-1) Robot 각 부위 명칭 

 

 



4.유지 보수 및 검사  

4.2 Battery 교환 위치    

 

그림4-2)배터리 교환 위치  

 

4.2.1 Battery 교환  

- Battery는 매 2년 마다 반드시 교체 해야 합니다 

- Battery 교환 시 다음 절차를 따르십시오   

1) 제어기 주 전원을 끄십시오   

2) J1> J2> J3> J4> J5> J6 순서대로 배터리를 교체 하십시오 

3) 헌 배터리를 빼내어 주십시오 

4) 새 배터리 팩을 연결합니다 . 

 



4.유지 보수 및 검사  

주의 사항 

배출 PLUG를 제거 하고 주입하여 주시길 바랍니다. 

4.3 그리스 주입  

4.3.1 J1축 그리스 주입  

 

 

 

 

★ 그리스 보충 

1) 그리스 니플_(Nipple(1/8))을 준비합니다 

2) S축 그리스 주입구(Inlet)/배출구(Outlet) 플러그를 1/8를 제거 합니다. 

3) S축 그리스 주입구(Inlet)  니플_(Nipple(PT1/8))를 설치합니다 

4) S축 그리스 건을 사용하여 입구를 통해 그리스를 주입하십시오 

5) J1축를 T.P로 움직이면 새 그리스 배출구에 나올때까지 재 주입합니다. 

6) 새 그리스의 확인은 색깔로 구분할 수 있습니다. 

7) 주입구의 그리스 니플을 제거하고 주입구 플러그를 조립합니다  

8) 배출구 플러그를 조립합니다. 

 



4.유지 보수 및 검사  

★ 감속기 교체 후 그리스 주입 

1) 그리스 니플_(Nipple(1/8)을 준비합니다 

2) J1축 그리스 주입구(Inlet)/배출구(Outlet) 플러그를 1/8를 제거합니다 

3) J1축 그리스 주입구(Inlet) 니플(Nipple(PT1/8)를 설치합니다 

4) J1축 그리스 건을 사용하여 입구를 통해 그리스를 주입하십시오 

5) 새 그리스가 배출구로 나올 때까지 주입한니다 

6) 주입구 그리스 니플을 제거하고 주입구 플러그를 조립하니다 

7) 배출구 플러그를 조립한니다 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 



4.유지 보수 및 검사  

주의 사항 

배출 PLUG를 제거 하고 주입하여 주시길 바랍니다. 

4.3.2 J2축 그리스 주입  

 

 

★ 그리스 보충 (J2축 0도 유지) 

1) 그리스 니플_(Nipple(1/8))을 준비합니다  

2) J2축 그리스 주입구(Inlet)/배출구(Outlet) 플러그를 1/8를 제거 합니다. 

3) J2축 그리스 주입구(Inlet)  니플_(Nipple(PT1/8))를 설치합니다 

4) J2축 그리스 건을 사용하여 입구를 통해 그리스를 주입하십시오 

5) J2축을 T.P로 움직이면 새 그리스 배출구에 나올때까지 재 주입합니다. 

6) 새 그리스의 확인은 색깔로 구분할 수 있습니다. 

7) 주입구의 그리스 니플을 제거하고 주입구 플러그를 조립합니다  

8) 배출구 플러그를 조립합니다.  

 



4.유지 보수 및 검사  

 

 

★ 감속기 교체 후 그리스 주입(J2축 0도 유지) 

1) 그리스 니플_(Nipple(1/8)을 준비합니다 

2) J2축 그리스 주입구(Inlet)/배출구(Outlet) 플러그를 1/8를 제거합니다 

3) J2축 그리스 주입구(Inlet) 니플(Nipple(PT1/8)를 설치합니다 

4) J2축 그리스 건을 사용하여 입구를 통해 그리스를 주입하십시오 

5) 새 그리스가 배출구로 나올 때까지 주입한니다 

6) 주입구 그리스 니플을 제거하고 주입구 플러그를 조립하니다 

7) 배출구 플러그를 조립합니다 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



4.유지 보수 및 검사  

주의 사항 

배출 PLUG를 제거 하고 주입하여 주시길 바랍니다. 

4.3.3 J3축 그리스 주입  

 

 

 

★ 그리스 보충 (J3축 0도 유지) 

1) 그리스 니플_(Nipple(1/8))을 준비합니다  

2) J3축 그리스 주입구(Inlet)/배출구(Outlet) 플러그를 1/8를 제거 합니다. 

3) J3축 그리스 주입구(Inlet)  니플_(Nipple(PT1/8))를 설치합니다 

4) J3축 그리스 건을 사용하여 입구를 통해 그리스를 주입하십시오 

5) J3축을 T.P로 움직이면 새 그리스 배출구에 나올때까지 재 주입합니다. 

6) 새 그리스의 확인은 색깔로 구분할 수 있습니다. 

7) 주입구의 그리스 니플을 제거하고 주입구 플러그를 조립합니다  

8) 배출구 플러그를 조립합니다.  

 

 

 



4.유지 보수 및 검사  

★ 감속기 교체 후 그리스 주입(J3축 0도 유지) 

1) 그리스 니플_(Nipple(1/8)을 준비합니다 

2) J3축 그리스 주입구(Inlet)/배출구(Outlet) 플러그를 1/8를 제거합니다 

3) J3축 그리스 주입구(Inlet) 니플(Nipple(PT1/8)를 설치합니다 

4) J3축 그리스 건을 사용하여 입구를 통해 그리스를 주입하십시오 

5) 새 그리스가 배출구로 나올 때까지 주입한니다 

6) 주입구 그리스 니플을 제거하고 주입구 플러그를 조립하니다 

7) 배출구 플러그를 조립합니다 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



4.유지 보수 및 검사  

주의 사항 

배출 PLUG를 제거 하고 주입하여 주시길 바랍니다. 

4.3.4 J6축 그리스 주입 

 

 

 

 

★ 그리스 보충 (J6축 90도 유지) 

1) 그리스 니플_(Nipple(1/8))을 준비합니다  

2) J6축 그리스 주입구(Inlet)/배출구(Outlet) 플러그를 1/8를 제거 합니다. 

3) J6축 그리스 주입구(Inlet)  니플_(Nipple(PT1/8))를 설치합니다 

4) J6축 그리스 건을 사용하여 입구를 통해 그리스를 주입하십시오 

5) J6축을 T.P로 움직이면 새 그리스 배출구에 나올때까지 재 주입합니다. 

6) 새 그리스의 확인은 색깔로 구분할 수 있습니다. 

7) 주입구의 그리스 니플을 제거하고 주입구 플러그를 조립합니다  

8) 배출구 플러그를 조립합니다. 

 



4.유지 보수 및 검사  

★ 감속기 교체 후 그리스 주입(J6축 90도 유지) 

1) 그리스 니플_(Nipple(1/8)을 준비합니다 

2) J6축 그리스 주입구(Inlet)/배출구(Outlet) 플러그를 1/8를 제거합니다 

3) J6축 그리스 주입구(Inlet) 니플(Nipple(PT1/8)를 설치합니다 

4) J6축 그리스 건을 사용하여 입구를 통해 그리스를 주입하십시오 

5) 새 그리스가 배출구로 나올 때까지 주입한니다 

6) 주입구 그리스 니플을 제거하고 주입구 플러그를 조립하니다 

7) 배출구 플러그를 조립합니다 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 5.본체 배선도  

5 본체 배선도 

5.1 배선도 

 

 



 5.본체 배선도  

 



 5.본체 배선도  

 



 5.본체 배선도  

 

 



 5.본체 배선도  

 

 


