
38 39

RC8A 

RC8 

MC8
IPC8 

특징이 다른 RC8A, RC8, MC8, IPC8컨트롤러를

구성하고 있습니다

덴소 로봇컨트롤러

DENSO Robot® Controller
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38 39

Line up

■ 로봇컨트롤러

■ 모션컨트롤러

■ 산업용 프로그래머블 컨트롤러

RC8A

RC8

MC8

IPC8

6-axis

6-axis

motor

Robot Controller PLCRobot

Bild in Type

Bild in Type

4-axis

4-axis

Robot Type

VP / VS / VM / HSR / HS-A1 / HS / HM / XR

Robot Type

VP / VS / VM / HS / HM / XR

Motor Type

30 / 50 / 100 / 200 / 400 / 750 / 1000W

크기 W357×D300×H94mm 질량 9kg

크기 W441×D300×H94mm 질량 12kg

크기 W357×D320×H94mm 질량 10kg

크기 W441×D300×H94mm 질량 12kg
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■ 컴팩트 사이즈

■ 우수한 조작성

■ 세계기준 규격대응

■ 높은 확장성

RC8A / RC8 Robot Controller Development Code No.8

로봇 컨트롤러

로봇 컨트롤러

글로벌 스탠다드 규격에 대응한

덴소 최신예 로봇 컨트롤러

DENSO Robot Controller

GUI向上で作業効率UP
I/O ビューア 変数 ビューア サーボモニタ

制御ログ テンプレート エラーログ 

より見やすく分かりやすいメニュー構成と、
より使いやすい操作性を実現。　　　　
GUIや各機能も向上し、ロボット導入に　 
関する作業時間を短縮可能。

DENSO Robot Controller

GUI向上で作業効率UP
I/O ビューア 変数 ビューア サーボモニタ

制御ログ テンプレート エラーログ 

より見やすく分かりやすいメニュー構成と、
より使いやすい操作性を実現。　　　　
GUIや各機能も向上し、ロボット導入に　 
関する作業時間を短縮可能。

DENSO Robot Controller

GUI向上で作業効率UP
I/O ビューア 変数 ビューア サーボモニタ

制御ログ テンプレート エラーログ 

より見やすく分かりやすいメニュー構成と、
より使いやすい操作性を実現。　　　　
GUIや各機能も向上し、ロボット導入に　 
関する作業時間を短縮可能。

  フィールドネットワーク  オープンネットワーク 
  ORiN2 （ISO 20242-4 準拠）
    Open Resource Interface for the Network Version 2

  規格 / 認証
   ● 

   ● UL（UL仕様）
   ● PLe / SIL3（標準仕様、UL仕様）
   ● PLd / SIL2(セーフティモーション仕様)
   ● ・セーフティモーション仕様）様仕準標（sCK

● 産業用イーサネット

● フィールドバス

世界基準の規格対応

世界シェアの80%のネットワーク規格に対応します

ISO 10218-1:2011 / CE（標準仕様・セーフティモーション仕様、UL仕様）

DENSO Robot Controller
Line up

Motion Controller

MC8

Industrial Programmable Controller 

IPC8

RC7M

Robot Controller

RC8

P.42

P.46

P.48

P.44

Robot Type : 
VP / VS / VM / HS / HM / XR / SC
Size : W441×D300×H94mm
Weight : 12kg

Motor Type : 
30 / 50 / 100 / 200 / 400 / 750 / 1000W
Size : W441×D300×H94mm
Weight : 12kg

Size : W357×D300×H94mm
Weight : 9kg

Robot Type : 
VP / VS / VM / HS / HM / XR / XYC
Size : W484×D425×H153mm
Weight : 22kg

6-axis
4-axis

Bild in Type

Transfer Robot

Robot
PLC

Robot 
Controller 

motor

世界最小の高性能8軸コントローラ

GUI向上で作業効率UP

  フィールドネットワーク  オープンネットワーク 
  ORiN2 （ISO 20242-4 準拠）
    Open Resource Interface for the Network Version 2

  規格 / 認証
   ● 

   ● UL（UL仕様）
   ● PLe / SIL3（標準仕様、UL仕様）
   ● PLd / SIL2(セーフティモーション仕様)
   ● ・セーフティモーション仕様）様仕準標（sCK

コンパクトサイズ

I/O ビューア 変数 ビューア サーボモニタ

制御ログ テンプレート エラーログ

● 産業用イーサネット

● フィールドバス

● より見やすく分かりやすいメニュー構成と、
より使いやすい操作性を実現。　　　　
GUIや各機能も向上し、ロボット導入に　 
関する作業時間を短縮可能。

● 軽量化〈RC7M ： 22㎏、 RC8 ： 12㎏〉
● ケーブルの取り回しも省スペース対応

425

153

484 RC8

RC7M

優れた操作性

世界基準の規格対応

300

94

441

22㎏

12㎏

RC7M

RC8100

200

世界シェアの80%のネットワーク規格に対応します

※2014年12月時点自社調べ。6軸ロボット（3kwクラス）対応ロボットコントローラの場合。

※

RC8 Robot Controller
Development Code No.8

RC7

デンソー最新鋭のロボットコントローラ。

背面ケーブルの取り回し

■ ロボットコントローラ

ＰＬＣを介さず外部機器
を制御可能。

「プロバイダ開発」で、
様々なデバイスを制御。

　

プロバイダを開発すれば様々な製品
との追加接続・制御も可能。
※開発方法等は別途お問合せください。

PacScript

ＴＰの操作パネルを使いやすく。
WINCAPS®Ⅲから多機能
ティーチングペンダントの操作　
パネルを簡単にカスタマイズ。

WINCAPS®Ⅲ

　PacScriptからプロバイダへ
アクセスし、制御プログラムを
作成することができるので、
外部機器に対応した
プロバイダがあれば、
RC8から制御可能。

세계 최소※의 고성능 8축 컨트롤러, 소형・경량으로

설치 자유도가 높고, 협소한 공간에 대응.
컨트롤러 사양 사이즈（ｍｍ） 질량（kg）

RC8A 표준 / Safety I/O less 356.5 × 319.6 × 93.8 약 10

RC8 Safety I/O less 356.5 × 299.6 × 93.9 약 10

 ※ 2016년 12월 시점 자사 조사. 6축 로봇(3kw class)대응 로봇 컨트롤러의 경우.

I/O 뷰어

제어 로그

변수 뷰어

템플레이트

서보 모니터

에러 로그

다양한 디바이스와 연결・제어가 가능하여

커스터마이즈에 의한 다양한 요구에 대응

GUI향상으로 작업효율 UP

보다 보기 쉽고 이해하기 쉬운 메뉴구성과
보다 사용하기 쉬운 조작성을 실현.
GUI나 각종 기능도 향상하여 로봇도입에
관한 작업시간을 단축가능.

오픈 네트워크

(ISO 20242-4 준거)

규격 / 인증

● ISO 10218-1:2011 / CE(표준사양・Safety Motion사양・UL사양)
● KCs (표준사양, Safety Motion사양)
● UL (UL사양)
● PLe / SIL3 (표준사양, UL사양)
● PLd / SIL2 (Safety Motion사양)

PLC를 통하지 않고
외부기기를 제어가능
PacScript에서 프로바이더로

접속하여, 제어 프로그램을

작업할 수 있어 외부기기에 

대응한 프로바이더가 있으면

RC8에서 제어 가능.

TP의 조작패널을 사용하기 쉽
WINCAPS®3에서 다기능

티칭팬던트의 조작패널을

간단히 커스터마이즈.

「프로바이더개발」로
다양한 디바이스를 제
프로바이더를 개발하면 다양한 

제품과의 추가 접속/제어도 가능.
※ 개발방법 등은 별도 문의바랍니다.

필드 네트워크

세계시장 점유율 80%의 네트워크 규격에 대응합니다.

● 필드 버스

● 산업용 Ethernet

대응 컨트롤러

컨트롤러 사양 로봇

RC8A

표준
VP, VS, VM, HS, 
HSR®, HM, XR

Safety I/O less HSR®

Safety Motion VP, VS, VM, HS, 
HSR®, HM, XR

RC8
표준 VP, VS, VM, HS, 

HM, XRSafety I/O less
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■ 활용 사례

■ 개요

Safety Motion 기능

사람과 로봇의 공존・협조 환경을 실현하는 안전기능

로봇의 동작영역을 제한. 공통의 작업영역
에 사람과 로봇이 상호 접근 가능.

레이저 스캐너 등에 의해 설정영역에 사람 침입을 
검지 시, 로봇을 임의 안전속도 이하로 제한함으로써 
생산의 지속 가능. 더욱이 정지영역에 들어가면 로봇
은 동작정지.

    로봇의 운전상태를 감시・제한하는 기능안전으로 안전하고 생산성 높은 로봇설비를 실현합니다.

1 동작영역감시
   로봇의 동작영역을 제한하여,
   제한영역 안에 있는지를 감시
    ● 설비의 소형화・사람과 로봇의
        공통작업영역에 상호 억세스 가능.

■ 안전기능

대응 컨트롤러 RC8A

2 속도감시
   로봇의 속도를 제한하여
   제한속도 이하인지를 감시
    ● 사람의 접근 시에도 안전한 속도를
        유지한 상태로 계속동작이 가능.

3 정지감시
   동력차단없이
   로봇의 정지상태를 감시
    ● 공통작업영역에서 사람 이탈 시
        동작복귀가 자연스레 이루어져
        생산성이 향상합니다.

명칭 내용

STO (Safe Torque Off) 모터 전원을 즉시 OFF하는 기능

SS1 (Safe Stop 1) 로봇을 감속정지하고, 이후 모터전원을 OFF하
는 기능

SS2 (Safe Stop 2) 로봇을 감속정지하고, 이후 모터전원은 ON상태
를 유지하는 기능

SOS (Safe Operating Stop) 정지한 위치에서 로봇이 이동하지 않는지를 감
시하는 기능

SLP (Safely-Limited Position) 각축이 소프트리밋을 넘지 않는지를 감시하는 기능

명칭 내용

RSM (Robot Speed 
Monitoring) 

로봇의 지정부위가 지정한 속도를 넘지 않는지
를 감시하는 기능

RPM (Robot Position 
Monitoring) 

로봇의 지정범위가 지정한 동작범위를 넘지않
는지를 감시하는 기능

SBC (Safe Brake Control) 외부 브레이크의 전원을 OFF하여, 브레이크를 
Lock하는 기능

SOF (Safety Output Function) Safety Output Signal를 OFF하는 기능

 ※ 리스크평가를 실시하여 안전대책을 세운 뒤, 사람에 미치는 위험이 충분히 감소되어 
     있는지를 확인하고 사용하시기 바랍니다.
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■ 우수한 조작성

MC8A/MC8 Motion Controller Development Code No.8 모션 컨트롤러

로봇 컨트롤러 RC8을 베이스로 개발된 

사용자 커스텀 오리지널 로봇 개발에 최적인 모션 컨트롤러.

스카라 로봇 페러럴링크 로봇

오리지널 로봇의 
개발 및 구축을 지원

고객의 목적・조건・환경에 맞추어 각 공정에 최적의 로봇 설계가 
가능

卓上型ロボット直交型ロボット 円筒座標型ロボット

단축조합 설계 조정

설계 조정

Hard설계 Soft설계 안전설계
게인
튜닝

20 40 60 80 1000

MC8

파라메타
조정

시간의 단축

● 오프라인 소프트웨어와 티칭펜던트는 기존 로봇과 동일하여
    이미 익숙한 조작시스템을 그대로 사용할 수 있어 작업공수를 저감.

● MC8의 안전회로를 활용함으로써 비상정지 등의 설계공수를 저감.

● 게인 튜닝 등 각종 조정을 MC8의 기능으로써 간단히 조정.

구축 시간의 단축

WINCAPS®Ⅲ ORiN®2 SDK 티칭 펜던트

로봇제어에 특화한

RC8의 인터페이스를 사용

RC8과 동일한 세계기준의 안전규격에 대응

■ 세계표준 안전성

● CE(표준사양) 
● PLe / SIL3(표준사양)

규격 / 인증

①

②
③

④

①搬送用 Ｘ １軸
②部品組付用 ＹＺ ２軸
③ワーク移載用 ＺＴ ２軸
④卓上用 Ｘ-ＹＺ ３軸
 計 ８軸

ＲＣ8プロバイダによる各種ＦＡ機器
との連携で機能を拡張

最大8軸を一括制御

MC8

カメラ 拡張ボードロボット パーツフィーダ

RC8 프로바이더를 활용하여

각종 FA기기를 직접제어

■ 최대 8축제어+높은 확장성

● ORiN탑재로 RC8 프로바이더를 활용할 수 있기 때문에 각종 FA기기와의 연계가 용이해지고, 
  어플리케이션 전체를 로봇언어로 제어할 수 있어 프로그램・유지관리 공수를 저감.

● RC8과 동일한 GUI로 작업할 수 있어 작업효율이 향상.

제어 통합에 의한 효율화

로봇컨트롤러

직교형 로봇 원통좌표형 로봇 탁상형 로봇

RC8 프로바이더에 의한 각종 FA기기
와의 연계로 기능을 확장

최대 8축을 일괄 제어
① 반송용                    X  1축
② 부품고정용              YZ  2축
③ 워크이재용               ZT  2축
④ 탁상용                  X-TZ  3축

계  8축카메라 로봇 Parts Feeder 확장보드
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IPC8

세계 최소형 로봇컨트롤러 “RC8”의

품질기준과 확장성을 계승한

산업용 컨트롤러 IPC8시리즈.
※ 일본에서만 사용할 수 있습니다.

산업용 프로그래머블 컨트롤러

IPC8

서보모터

단축/직교축

PLC

로봇

로봇

표시기
액추에이터

Free
UNIX, Linux 또는 

독자 Realtime OS 등,

다양한 OS를 사용자

측에서 설치하는 것이 

가능.

Windows Embedded Standard 2009

Visual studio나 LabVIEW 등의 개발환경에서 시스템 구축이 가능

ORiN2 SDK Runtime
을 Free Install

・증설용 패러럴 I/O 보드

・DeviceNet 슬레이브 보드

・PROFIBUS 슬레이브 보드

・PROFINET I/O 디바이스 보드

・CONTEC사 시리얼통신보드 
 〈RS232C / 422 / 485〉※2

・CONTEC사 모션 컨트롤 보드※2

・DeviceNet 마스터 보드

・CC-Link 리모트 디바이스 보드

・EtherNet/IP 어뎁터 보드

・EtherCAT 슬레이브 보드

・외부축 보드

・CONTEC사 아날로그 입출력 보드 ※2

・CONTEC사 디지털 입출력 보드 ※2 

※1：Windows® Embedded 
Standard 2009 선택한
경우에 한합니다.

※2：고객 준비입니다.

OS

확장보드  ※1

IPC8을 활용하면 PC제어에서 필요한 개발환경이나 시스템 구성을 자유롭게 선택 가능

■ 각종 디바이스의 일원제어를 실현

고품질 ・ 고신뢰 설계로 FA환경에 최적의 PC제어 시스템 구축이 가능

● 로봇컨트롤러와 동일한 산업기기의 보급체제로 안정적 공급이 가능하여 장기적으로 안심하고 사용할 수 있습니다.

■ 신뢰할 수 있는 높은 품질기준

로봇컨트롤러



항목 사양

적용 로봇
VP

-5243/6242
(*1)

VS
-050/060/

050(의약/의료용)

VS
-068/087

VS
-6556/6577

VM
-6083/60B1

HSR®

048/055/065
HS

035A1/045A1/055A1
HS

-45***
HM

-4*****
XR

-43***

전원

전원용량 1.00kVA (*1) 1.15kVA 2.78kVA 1.80kVA 3.30kVA 1.80kVA 1.80kVA 1.80kVA 2.45kVA 1.85kVA

입력전압범위
3상 AC200V −15% ~ AC240V +10% (VP시리즈는 100V사양도 있습니다)

단상  AC230V −10% ~ AC240V +10% (*1) — 단상  AC230V −10% ~ AC240V +10%

전원주파수 50Hz / 60Hz

전원케이블 길이 5m

제어축수 5 / 6 6 4

제어방식 PTP, CP3차원 직선, 3차원 원호 (부가축은 PTP제어만)

구동방식 전축 모두 디지털 AC서보

사용언어 덴소로봇 언어 (PacScript)

메모리 용량 사용자 영역  변수 영역 : 1.75MB (32,766포인트 상당),  파일영역 : 400MB(5,000스텝 x 256파일)

표시방식 1) 리모트 티칭   2) 수치입력(MDI)   3) 다이렉트 티칭(HS시리즈, HM시리즈, HSR시리즈)

외부신호
(I/O 등)

Mini I/O 표준사양 / Safety Motion사양 입력 : 사용자 개방 8점 + 시스템 고정 14점 / 출력 : 사용자 개발 8점 + 시스템 고정 17점

Safety I/O less사양 입력 : 사용자 개방 8점 + 시스템 고정 13점 / 출력 : 사용자 개방 8점 + 시스템 고정 14점

Hand I/O 입력 :  사용자 개방 8점 / 출력 : 사용자 개방 8점

Motion I/O (옵션) 입력 : 안전회로용 신호 30점 / 출력 : 안전회로용 신호 14점

증설용 패러럴 I/O보드 (옵션) 확장슬롯 : PCI　입력 : 40점 / 출력 : 48점

CC-Link 리모트 디바이스 보드 (옵션) 확장슬롯 : PCI Express　입력 : 최대 8192점/출력 : 최대 8192점　　리모트 레지스트　입력 : 최대 2048 word/출력 : 2048 word(*2)

DeviceNet 슬레이브 보드 (옵션) 확장슬롯 : PCI Express　　입력 : 최대 256점   /　　출력 : 최대 256점

DeviceNet 마스터 보드 (옵션) 확장슬롯 : PCI Express　　입력 : 1024점         /　　출력 : 1024점

EtherNet/IP 어뎁터 보드 (옵션) 확장슬롯 : PCI Express　　입력 : 최대 4032점 /　　출력 : 최대 4032점

PROFIBUS 슬레이브 보드 (옵션) 확장슬롯 : PCI Express　　입력 : 최대 256점   /　　출력 : 최대 256점

PROFINET I/O 디바이스 보드 (옵션) 확장슬롯 : PCI Express　　입력 : 최대 8192점 /　　출력 : 최대 8192점

EtherCAT 슬레이브 보드 (옵션) 확장슬롯 : PCI Express　　입력 : 최대 2048점 /　　출력 : 최대 2048점

외부통신 RS-232C : 1회선, Ethernet : 1회선(GbE : Gigabit Ethernet), USB : 2회선, VGA :1회선(옵션)

확장슬롯 ・PCI : 1 슬롯    　・PCI Express : 1 슬롯

외부진단기능 OverRun ・ 서보이상 ・ 메모리이상 ・ 입력 실수, 단락 검지(사용자 배선부) 등

환경조건(동작 시) 온도0~40℃, 습도90%RH 이하(결로없을 것)

안전 카테고리 표준사양(:Safety I/O)　Category4　PL=e  Safety motion사양(:Safety I/O)   Category4 PL=e /( Motion I/O)　Category3 PL=d

보호등급 IP20

질량 Safety I/O less사양, 표준사양 약10kg　Safety motion사양 약11kg(*3)

RC8A

로봇 타입 형식：
VPA0 : VP-5243 / 6242
VSA3 : VS-050 / 060 / 
             050(의약 ・ 의료용)
VSA4 : VS-068 / 087
VSA0 : VS-6566 / 6577
VMA0 : VM시리즈

HSB1 : HSR시리즈
HSA0 : HS시리즈
HSA1 : HS-A1시리즈
HMA0  : HM시리즈
XRA0 : XR시리즈
S1A1 : SC시리즈(2축)
S2A1 : SC시리즈(3축, 4축)

■ 형식명 표기법

R C 8 A -- - -N N N N N

적합규격：
NI : 표준사양(Safety I/O, 안전카테고리 Cat.4 / PLe)
NM : Safety motion사양(Safety I/O, 안전카테고리 Cat.4 / PLe,

Safety motion, 안전카테고리 Cat.3 / PLd)
UI : UL사양(*6) (Safety I/O, 안전카테고리 Cat.4 / PLe)
UM : UL사양(Safety I/O, 안전카테고리 Cat.4 / PLe,

Safety motion, 안전카테고리 Cat.3 / PLd)

컨트롤러명 CPU：
N : 표준
7 : High Spec. CPU

I/O 타입 :
M : 마이너스 코몬(NPN)
P : 플러스 코몬(PNP)

■ 종류(*4)
컨트롤러 타입 안전카테고리 규격 I/O 타입

표준

표준(Safety I/O) PLe CE

NPN
/PNP

Safety I/O less — —

Safety motion(*5) PLe /PLd CE

UL사양(*6) PLe CE+UL

부가축사양

표준(Safety I/O) PLe CE

Safety I/O less — —

Safety motion(*5) PLe /PLd CE

UL사양 PLe CE+UL

*4: 주문 시 사양을 지정할 필요가 있습니다.
      출하 후 사양 변경은 불가합니다.

*5: Safety motion은
      Safety I/O PLe,
      Motion I/O PLd입니다.

*6: 로봇 본체도 UL사양이 필요합니다.
      또한, Pendant 또는 Mini Pendant가 필요합니다
      VS-050 / 060 / 068 / 087, HSR의 경우,
      브레이크 해제 유닛이 필요합니다.

적합 로봇 안전규격
ISO 10218-1 : 2011,  ANSI/RIA R15.06-1999
UL규격의 UL1740,  CSA Z434 등

*1 : 100V사양의 전원은 「단상 AC100V−5%~AC110V+10% 50/60Hz, 1kVA」입니다

*2 : Ver2.00의 경우입니다.

*3 : 부속 케이블의 질량은 포함하지 않습니다.

■ 사양

로봇 컨트롤러
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DNWA CONFIDENTIAL

Robot ToolsEMU VRCRC Vision

소프트웨어 스마트 디바이스
  어플리케이션

본체간 케이블＜2m, 4m, 6m, 12m, 20m＞

전원 케이블

3상：200V
단상：230V （100V）

Mini I/O 케이블 ＜8m, 15m＞

컨트롤러 증설 보드

로봇

주변기기

다기능 티칭펜던트  미니펜던트Kit       비상정지
   스위치 박스

조작용 기기

High Spec. CPU

PLC 컨베이어WINCAPS®Ⅲ ORiN®2 SDK Mobile Tools

・증설용 패러럴 I/O 보드 

・DeviceNet 슬레이브 보드 

・PROFIBUS 슬레이브 보드 

・PROFINET I/O 디바이스 보드 

・CONTEC사 시리얼통신 보드  
  (RS232C / 422 / 485)*1 
・CONTEC사 모션컨트롤 보드*1

・DeviceNet 마스터 보드

・CC-Link 리모트 디바이스 보드

・EtherNet/IP 어뎁터 보드

・EtherCAT 슬레이브 보드

・외부축 보드

・CONTEC사 아날로그 입출력 보드*1

・CONTEC사 디지털 입출력 보드*1
*1 ： 고객 준비품입니다.

부가축 사양

모션 Input 케이블<8m,15m>

모션 Output 케이블
<8m,15m>

안전기능(*2)
안전 레이저 스캔

안전 라이트 커튼 등

*2 : Pld/카테고리3 SIL2 대응기기를 접속바랍니다.

■ 외형 치수　단위：mm

■ 시스템 구성

표준사양 / Safety I/O less사양 Safety motion사양 Option

DNWA CONFIDENTIAL

DNWA CONFIDENTIAL DNWA CONFIDENTIAL

DNWA CONFIDENTIAL
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RC8컨트롤러
보호박스

14
0

40
22

0

30
0

27
0

421

10
0

440

2  - Ø4.5

4  - M3

I/O변환박스
（RC5→RC8/8A）

115.792 mm
150.078 mm

Safety motion
출력용 커넥터

   Mini I/O범용・전용 커넥터

    Pendant용 커넥터

 전원스위치 전원 컨넥터

   Hand I/O용 커넥터
확장보드 슬롯
(PCI Express)

Safety motion
입력용 커넥터

2 × USB

Ethernet(GigE)

RS-232C

VGA（옵션）

      인코더 커넥터

모터 커넥터

모터 커넥터(부가축용)

상태표시LED

확장보드 슬롯(PCI)

31
9.

6

93
.8

3

31
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6

93
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3

53.8 356.5

■ 사용자 인터페이스부
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■ 형식명 표기법

RC8

*1 : 100V사양의 전원은 「단상AC100V−5%~AC110V+10% 50/60Hz, 1kVA」입니다.
*2 : 표준사양에 탑재된 Safety I/O가 필요없는 경우는 Safety I/O less사양으로 지정해 주시기 바랍니다.　*3 : 부속 케이블의 질량은 포함하지 않습니다.

*4  : 주문 시 사양을 지정할 필요가 있습니다.
      출하 후 사양변경은 불가합니다.

*5 : 로봇 본체도 UL사양이 필요합니다. 또한, 다기능 티칭 펜던트
     또는 Mini Pendant가 필요합니다.
     VS-050 / 060 / 068 / 087의 경우,
      브레이크 해제유닛이 필요합니다.

적합 로봇 안전규격
ISO 10218-1 : 2011,  ANSI/RIA R15.06-1999
UL규격 UL1740,  CSA Z434등

■ 사양

항목 사양

적용 로봇
VP-

5243 / 6242

VS-
050 / 060 /

050(의약・의료용)

VS-
068 / 087

VS-
6556 / 6577

VM-
6083 / 60B1

HS-
45***

HM-
4*****

XR-
43***

전원

전원용량 1.00kVA(*1) 1.15kVA 2.78kVA 1.80kVA 3.30kVA 1.80kVA 2.45kVA 1.85kVA

입력전압범위
3상 AC200V −15% ~ AC240V +10% (VP시리즈는 100V사양도 있습니다)

단상  AC230V −10% ~ AC240V +10%(*1) — 단상  AC230V −10% ~ AC240V +10%

전원주파수 50Hz / 60Hz

전원케이블 길이 5m

제어축수 5 / 6 6 4

제어방식 PTP, CP3차원 직선, 3차원 원호 (부가축은 PTP제어만)

구동방식 전 축 모두 디지털 AC서보

사용언어 덴소로봇언어 (PacScript)

메모리용량 사용자 영역   변수영역 : 1.75MB(32,766포인트 상당), 파일영역 : 400MB(5,000스텝 x 256파일)

표시방식 1) 리모트 티칭   2) 수치입력(MDI)   3)다이렉트 티칭(HS시리즈, HM시리즈 만)

외부신호
(I/O 등)

범용・전용 I/O
Mini I/O 입력 : 사용자 개방 8점 + 시스템고정14점(Safety I/O less사양은 시스템 고정 13점) (*2)

출력 : 사용자개방 8점 + 시스템고정 16점(Safety I/O less사양은 사스템고정 12점)

Hand I/O 입력 : 사용자개방 8점 / 출력 : 사용자개방 8점

증설용 패러럴 I/O보드 (옵션) 슬롯 : PCI    입력 : 사용자개방 40점 / 출력 : 사용자개방 48점

DeviceNet 슬레이브 보드 (옵션) 슬롯 : PCI Express     입력 : 256점 / 출력 : 256점

CC-Link 리모트 디바이스 보드 (옵션) 슬롯 : PCI Express     입력 : 128점 / 출력 : 128점     리모트레지스트     입력 : 256점 / 출력 : 256점

PROFIBUS 슬레이브 보드 (옵션)  슬롯 : PCI Express     입력 : 256점  / 출력 : 256점

EtherNet/IP 어뎁터 보드 (옵션) 슬롯 : PCI Express     입력 : 4032점 / 출력 : 4032점

PROFINET I/O 디바이스 보드 (옵션) 슬롯 : PCI Express     입력 : 8192점 / 출력 : 8192점

EtherCAT 슬레이브 보드 (옵션) 슬롯 : PCI Express     입력 : 2048점 / 출력 : 2048점

외부통신 RS-232C : 1회선,  EtherNet : 1회선(GbE : Gigabit Ethernet), USB : 2회선, VGA : 1회선(옵션)

확장슬롯 ・PCI  : 1Slot　・PCI Express : 1Slot

자기진단기능 Over run ・ 서보이상 ・ 메모리이상 ・ 입력실수, 단락검지(사용자배선부) 등

환경조건 (동작시) 온도0~40℃, 습도90%RH 이하(결로등 없을 것)

안전카테고리 표준사양 Category 4,  PL = e  (ISO 13849-1:2006) (*2)

보호등급 IP20

질량 표준 약 12kg(*3)

로봇타입 형식:
VPA0 : VP-5243 / 6242
VSA3 : VS-050 / 060 / 
           050(의약 ・ 의료용)
VSA4 : VS-068 / 087
VSA0 : VS-6566 / 6577
VMA0  : VM시리즈

HSA0 : HS시리즈
HMA0  : HM시리즈
XRA0 : XR시리즈
S1A1 : SC시리즈(2축)
S2A1 : SC시리즈(3축,4축)

R C 8 -- - -N N N N N

적합규격：
NI : 표준사양(Safety I/O, 안전카테고리 Cat.4 / PLe)
NN : Safety I/O less사양(Safety I/O less, 안전카테고리 없음)
UI : UL사양(*5) (Safety I/O, 안전카테고리 Cat.4 / PLe)

컨트롤러명 CPU：
N : 표준
7  : High Spec. CPU

I/O타입：
M : 마이너스 코몬(NPN)
P : 플러스 코몬(PNP)

■ 종류(*4)

컨트롤러 타입 안전카테고리 규격 I/O타입

표준

표준 PLe CE

NPN
/PNP

safety I/O less — —

UL사양(*5) PLe CE+UL

부가축사양

표준 PLe CE

Safety I/O less — —

UL사양 PLe CE+UL

로봇컨트롤러
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PLCRobot ToolsEMU VRCRC Vision

소프트웨어 모바일 기기
어플리케이션

본체간 케이블(RC8-C）＜2m, 4m, 6m, 12m, 20m＞

전원 케이블

3상 ：200V
단상：230V （100V）

Mini I/O케이블 ＜8m, 15m＞

컨트롤러 증설 보드

로봇

주변기기

다기능티칭
펜던트

미니펜던트
Kit

비상정지
스위치박스

조작용기기

High Spec. CPU

컨베이어WINCAPS®Ⅲ ORiN®2 SDK Mobile Tools

・증설용 페러럴 I/O보드 ・DeviceNet 마스터 보드

・DeviceNet 슬레이브 보드 ・CC-Link 리모트 디바이스 보드

・PROFIBUS 슬레이브 보드 ・EtherNet/IP 어뎁터 보드

・PROFINET I/O 디바이스 보드 ・EtherCAT 슬레이브 보드

・CONTEC사 시리얼통신 보드  ・외부축 보드
  (RS232C / 422 / 485)*1 ・CONTEC사 아날로그 입출력 보드*1

・CONTEC사 모션컨트롤러 보드*1 ・CONTEC사 디지털 입출력 보드*1

*1 ： 고객 준비품입니다.

■ 시스템구성

부가축사양

■ 외형 치수　단위 : mm

표준사양 UL사양

■ 시스템 구성

■ 사용자 인터페이스부

옵션

Robot ToolsEMU VRCRC Vision

●ソフトウェア スマートデバイス
アプリケーション

●付加軸仕様

本体間ケーブル ＜2m、4m、6m、12m、20m＞

電源ケーブル

三相：200V
単相：230V (100V)

Mini I/Oケーブル ＜8m、15m＞

●コントローラ増設ボード

ロボット

●周辺機器

多機能ティーチング
ペンダント

ミニペンダント
キット

非常停止ボックス

●操作用機器

●ハイスペックCPU

※詳しくはP.50を
　ご覧ください。
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● RC8コントローラ
　保護ボックス

PLC

2  - Ø4.5

4  - M3

● I/O変換ボックス
　（RC5→RC8）

コンベアWINCAPSⅢ ORiN2 SDK Mobile Tools

・増設用パラレル I/Oボード ・DeviceNetマスタボード
・DeviceNetスレーブボード ・CC-Linkリモートデバイスボード
・PROFIBUSスレーブボード ・EtherNet/IPアダプタボード
・PROFINET I/Oデバイスボード ・EtherCATスレーブボード
・コンテック製シリアル通信ボード  ・コンテック製アナログ入出力ボード*1
 〈RS232C  /  422  /  485〉*1  ・コンテック製デジタル入出力ボード*1

・コンテック製モーションコントロールボード*1

*1 ： お客様手配となります。

Safety I/O

EtherNet（GigE）

RS-232C

VGA（옵션）

Mini I/O범용・전용커넥터

Hand I/O용 커넥터

Pendnat용 커넥터

전원스위치 전원 커넥터

확장보드 슬롯
（PCI Express）

확장보드 슬롯 （PCI）

모터 커넥터
（부가축용）

모터 커넥터

인코더 커넥터

상태표시

2 × USB
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Robot ToolsEMU VRCRC Vision

●ソフトウェア スマートデバイス
アプリケーション

●付加軸仕様

本体間ケーブル ＜2m、4m、6m、12m、20m＞

電源ケーブル

三相：200V
単相：230V (100V)

Mini I/Oケーブル ＜8m、15m＞

●コントローラ増設ボード

ロボット

●周辺機器

多機能ティーチング
ペンダント

ミニペンダント
キット

非常停止ボックス

●操作用機器

●ハイスペックCPU

※詳しくはP.50を
　ご覧ください。
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コンベアWINCAPSⅢ ORiN2 SDK Mobile Tools

セーフティI/O
拡張ボードスロット（PCI Express） ペンダント用コネクタ

状態表示LED
エンコーダコネクタ

モータコネクタ
モータコネクタ（付加軸用）

拡張ボードスロット（PCI）
Mini I/O汎用・専用コネクタ

Hand I/O用コネクタ 電源スイッチ
電源コネクタ

イーサネット（GigE）
2 × USB

RS-232C
VGA（オプション）

・増設用パラレル I/Oボード ・DeviceNetマスタボード
・DeviceNetスレーブボード ・CC-Linkリモートデバイスボード
・PROFIBUSスレーブボード ・EtherNet/IPアダプタボード
・PROFINET I/Oデバイスボード ・EtherCATスレーブボード
・コンテック製シリアル通信ボード  ・コンテック製アナログ入出力ボード*1
 〈RS232C  /  422  /  485〉*1  ・コンテック製デジタル入出力ボード*1

・コンテック製モーションコントロールボード*1

*1 ： お客様手配となります。

RC8컨트롤러
보호박스

I/O변환박스
（RC5→RC8）
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Robot ToolsEMU VRCRC Vision

●ソフトウェア スマートデバイス
アプリケーション

●付加軸仕様

本体間ケーブル ＜2m、4m、6m、12m、20m＞

電源ケーブル

三相：200V
単相：230V (100V)

Mini I/Oケーブル ＜8m、15m＞

●コントローラ増設ボード

ロボット

●周辺機器

多機能ティーチング
ペンダント

ミニペンダント
キット

非常停止ボックス

●操作用機器

●ハイスペックCPU
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コンベアWINCAPSⅢ ORiN2 SDK Mobile Tools

セーフティI/O
拡張ボードスロット（PCI Express） ペンダント用コネクタ

状態表示LED
エンコーダコネクタ

モータコネクタ
モータコネクタ（付加軸用）

拡張ボードスロット（PCI）
Mini I/O汎用・専用コネクタ

Hand I/O用コネクタ 電源スイッチ
電源コネクタ

イーサネット（GigE）
2 × USB

RS-232C
VGA（オプション）

・増設用パラレル I/Oボード ・DeviceNetマスタボード
・DeviceNetスレーブボード ・CC-Linkリモートデバイスボード
・PROFIBUSスレーブボード ・EtherNet/IPアダプタボード
・PROFINET I/Oデバイスボード ・EtherCATスレーブボード
・コンテック製シリアル通信ボード  ・コンテック製アナログ入出力ボード*1
 〈RS232C  /  422  /  485〉*1  ・コンテック製デジタル入出力ボード*1

・コンテック製モーションコントロールボード*1

*1 ： お客様手配となります。

RC8컨트롤러
보호박스

I/O변환박스
（RC5→RC8）

Robot ToolsEMU VRCRC Vision

●ソフトウェア スマートデバイス
アプリケーション

●付加軸仕様

本体間ケーブル ＜2m、4m、6m、12m、20m＞

電源ケーブル

三相：200V
単相：230V (100V)

Mini I/Oケーブル ＜8m、15m＞

●コントローラ増設ボード

ロボット

●周辺機器

多機能ティーチング
ペンダント

ミニペンダント
キット

非常停止ボックス

●操作用機器

●ハイスペックCPU

※詳しくはP.50を
　ご覧ください。
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コンベアWINCAPSⅢ ORiN2 SDK Mobile Tools

セーフティI/O
拡張ボードスロット（PCI Express） ペンダント用コネクタ

状態表示LED
エンコーダコネクタ

モータコネクタ
モータコネクタ（付加軸用）

拡張ボードスロット（PCI）
Mini I/O汎用・専用コネクタ

Hand I/O用コネクタ 電源スイッチ
電源コネクタ

イーサネット（GigE）
2 × USB

RS-232C
VGA（オプション）

・増設用パラレル I/Oボード ・DeviceNetマスタボード
・DeviceNetスレーブボード ・CC-Linkリモートデバイスボード
・PROFIBUSスレーブボード ・EtherNet/IPアダプタボード
・PROFINET I/Oデバイスボード ・EtherCATスレーブボード
・コンテック製シリアル通信ボード  ・コンテック製アナログ入出力ボード*1
 〈RS232C  /  422  /  485〉*1  ・コンテック製デジタル入出力ボード*1

・コンテック製モーションコントロールボード*1

*1 ： お客様手配となります。

RC8컨트롤러
보호박스

I/O변환박스
（RC5→RC8）

Safety less사양
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MC8A/MC8

*1 : CP3차원 직선, 3차원 곡선이 실현할 수 있는 것은 직교로봇(XY구성)인 경우 뿐입니다.

*2 : 표준사양에 탑재된 Safety I/O가 불필요한 경우는 Safety i/O less사양으로 지정바랍니다.

*3 : 부속 케이블의 질량은 포함하지 않습니다.

■ 사양

항목 사양

전원

전원용량 3kVA

입력전압 범위 3상 AC200V −15% ~ AC240V +10%

전원주파수 50Hz / 60Hz

전원케이블 길이 5m

제어축수 최대 8

제어방식 PTP, CP3차원직선, 3차원 원호(*1)

구동방식 전축 모두 디지털 AC서보

사용언어 덴소로봇언어(PacScript)

메모리용량 사용자영역　변수영역 : 1.75MB(32,766포인트 상당),  파일영역 : 400MB(5,000스텝x256파일)

교시방식  1) 리모트 티칭　2) 수치입력(MDI)

외부신호
(I/O등)

Mini I/O
표준사양/ Safety Motion사양 입력 : 사용자개방 8점 + 시스템고정 14점 / 출력 : 사용자개방 8점 + 시스템고정 17점(*2)

Safety I/O사양 입력 : 사용자개방 8점 + 시스템고정 13점 / 출력 : 사용자개방 8점 + 시스템고정 14점

Hand I/O 입력 : 사용자개방 8점 / 출력 : 사용자개방 8점

Motion I/O(옵션) 입력 : 안전회로용 신호 30점 / 출력 : 안전회로용신호 14점

증설용 페러럴 I/O보드(옵션) 확장슬롯 : PCI   입력 : 40점 / 출력 : 48점

CC-Link 리모트 디바이스 보드(옵션)
확장슬롯 : PCI Express    입력 : 최대 8192점 / 출력 : 최대 8192점

리모트 레지스트    입력 : 최대 2048word / 출력 : 2048word

DeviceNet 슬레이브 보드(옵션) 확장슬롯 : PCI Express    입력: 최대 256점 / 출력 : 최대 256점

DeviceNet 마스터 보드(옵션) 확장슬롯 : PCI Express    입력 :  1024점 / 출력 : 1024점

EtherNet/IP 어뎁터 보드(옵션) 확장슬롯 : PCI Express    입력 : 최대 4032점 / 출력 : 최대 4032점

PROFIBUS 슬레이브 보드(옵션) 확장슬롯 : PCI Express    입력 : 최대 256점 / 출력 : 최대256 점

PROFINET I/O 디바이스 보드(옵션) 확장슬롯 : PCI Express    입력 : 최대8192점 / 츌력 : 최대 8192점

EtherCAT 슬레이브 보드(옵션) 확장슬롯 : PCI Express    입력 : 최대 2048점 / 출력 : 최대 2048점

외부통신 RS-232C : 1회선,  Ethernet : 1회선(GbE : Gigabit Ethernet),  USB : 2회선,  VGA : 1회선(옵션)

확장슬롯 ・PCI : 1슬롯    ・PCI Express : 1슬롯

외부진단기능 Over Run ・ 서보이상・ 메모리이상 ・ 입력miss, 단락검지(사용자배선부) 등

환경조건(동작 시) 온도0~40℃, 습도90%RH 이하(결로없을 것)

안전카테고리
표준사양 : (Safety I/O)　Category4　PL=e(*2)

Safety Motion사양 : (Safety I/O) Category4 PL=e / (Motion I/O)　Category3 PL=d

보호등급 IP20

질량
MC8A : Safety I/O less사양、 표준사양 약10kg　Safety Motion사양 약11kg(*3)

MC8/표준사양 약12kg    Safety I/O less사양 약10kg

■ 형식명 표기법

적합규격：
NI : 표준사양(Safety I/O, 안전카테고리Cat.4 / PLe)
NM : Safety Motion사양(Safety I/O : 안전카테고리Cat.4/PLe.
　　  Safety Motion : 안전카테고리Cat.3/PLd)※
NN : Safety I/O less사양（Safety I/O less, 안전카테고리 없음）

※Safety Motion사양은 MC8A에서 선택할 수 있습니다.

CPU :
N : 표준
7 : High Spec. CPU

I/O 타입：
M  : 마이너스 코몬(NPN)
 P : 플러스 코몬(PNP)

R C 8 A
 R C 8

M C 8 1 -- - -N N N N N

모션 컨트롤러
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■ 외형치수　단위 : mm

MC8A MC8

품명

드라이버 유닛(L/S)

드라이버 유닛(L/SS)

드라이버 유닛(S/S)

드라이버 유닛(S/SS)

드라이버 유닛(SS/SS)

모터 용량 브레이크 유무 오일 씰 유무 플랜지 □치수

30W 있음・없음 있음・없음 □40mm

50W 있음・없음 있음・없음 □40mm

100W 있음・없음 있음・없음 □60mm・□40mm

200W 있음・없음 있음・없음 □60mm

400W 있음・없음 있음・없음 □80mm・□60mm

750W 있음・없음 있음・없음 □100mm・□80mm

1000W 있음・없음 있음・없음 □100mm

드라이버 유닛 단축 사이즈 대응 모터

SS 30w ・ 50w ・ 100w

S 200w ・ 400w

L 750w ・ 1000w

■ 드라이버 유닛

■ 모터 일람

■ 대응 드라이버 유닛표
＜선정 예＞（*4）
・ 750W모터×1개, 400W모터×1개의 경우 → “L/S”를 선정

・ 400W모터×1개의 경우 →  “S/SS”를 선정

・ 100W모터×2개의 경우 →  “SS/SS”를 선정

*4 : 사용하는 모터종류와 그에 대응하는 축번호를 담당 영업소에 말씀해 주세요. 최적의 드라이버 유닛 구성을 제안해 드립니다.

■ 시스템 구성

엔코더 HUB 세트
（엔코더 HUB간 케이블 포함）

배터리 변환 케이블
＜0.5m＞

엔코더 케이블
＜1m, 2m, 3m, 4m, 6m, 12m＞

엔코더 중계 케이블
＜2m, 4m, 6m, 12m＞

모터 중계 케이블
＜1m, 2m, 3m, 4m＞

모터 케이블
＜2m, 4m, 6m, 12m＞

・최대 축 수 : 8축

드라이버  유닛 선택
L/S, L/SS, S/S, S/SS, SS/SS

최대전원용량 : 합계3kw　최대축수 : 8축

30, 50, 100, 200, 400, 750, 1000W
※브레이크  유무 선택 가능

엔코더
백업전지

모터

※모터 케이블과 모터 중계 케이블 간이 총연장 16m를    
   초과하는 경우는 보장 대상 외 입니다.
   또한, 엔코더케이블과 엔코더 중계 케이블에 관하여도     
   동일합니다.
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*1 : 조립옵션 OS없이 Linux를 이용하는 경우는 당사 홈페이지에서 디바이스 드라이버를 다운로드하시기 바랍니다.

*2 : Windows® Embedded Standard 2009를 선택하는 경우에 한합니다.

*3 : 부속 케이블의 질량은 포함하지 않습니다.

※ 일본에서만 사용할 수 있습니다.

■ 사양

항  목 사  양

전원

전원용량 0.25kVA

입력전압범위 단상 AC100V −15% ~ AC240V +10%

전원주파수 50Hz / 60Hz

전원케이블 길이 5m

외부신호
(I/O 등)

범용・전용 I/O 
(*1)(*2)

Mini I/O 입력 : 16점 / 출력 : 16점

Hand I/O 입력 : 8점 / 출력 : 8점

패러럴 I/O보드(옵션)(*2) 버스 : PCI　입력 : 40점 / 출력 : 48점

DeviceNet 슬레이브 보드
(옵션)(*2)

버스 : PCI Express
입력 : 256점 / 출력 : 256점

CC-Link 리모트 디바이스 보드
(옵션)(*2)

버스 ： PCI Express
입력 : 128점 / 출력 : 128점　　　리모트 레지스트　입력 : 256점 / 출력 : 256점

PROFIBUS 슬레이브 보드
(옵션)(*2)

버스 : PCI Express
입력 : 256점 / 출력 : 256점

EtherNet/IP 어뎁터 보드
(옵션)(*2)

버스 : PCI Express
입력 : 4032점 / 출력 : 4032점

외부통신 RS-232C : 1회선,   Ehternet : 1회선(GbE : Gigabit Ethernet),   USB : 2회선,   VGA : 1회선

화장 슬롯 ・PCI : 1 Slot　・PCI Express : 1 Slot

환경조건(동작 시) 온도0~40℃,  습도90%RH 이하(결로등 없을 것)

보호등급 IP20

질량 약 9kg(*3)

■ 형식명 표기법

CPU :
N : Intel Atom D525(1.8GHz)
7  : Intel Core i7 2655LE(2.2GHz) 

I/O타입：
M : 마이너스 코몬(NPN)
P : 플러스 코몬(PNP)

-I P C R C -- N N - N N N
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산업용 프로그래머블 컨트롤러

IPC8
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컨트롤러 증설 보드*1

・증설용 패러럴 I/O 보드 ・DeviceNet 마스터 보드

・DeviceNet 슬레이브 보드 ・CC-Link 리모트 디바이스 보드

・PROFIBUS 슬레이브 보드 ・EtherNet/IP 어뎁터 보드

・PROFINET I/O 디바이스 보드 ・EtherCAT 슬레이브 보드

・CONTEC사 시리얼통신 보드 ・외부축 보드

  (RS232C / 422 / 485)*2 ・CONTEC사 아날로그 입출력 보드*2
・CONTEC사 ・CONTEC사 디지털 입출력 보드*2
 모션컨트롤 보드*2

PLC RC8카메라네트워크
카메라

*1 ： Windows® Embedded Standard 2009ご選択の場合に限ります。

*2 ： お客様手配となります。

주변기기

*1: Windows Embedded Standard 2009 선택한 경우에 한합니다.
*2: 고객 준비물입니다.
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 모션컨트롤 보드*2

PLC RC8카메라네트워크
카메라

*1 ： Windows® Embedded Standard 2009ご選択の場合に限ります。

*2 ： お客様手配となります。

주변기기

*1: Windows Embedded Standard 2009 선택한 경우에 한합니다.
*2: 고객 준비물입니다.

■ 시스템 구성

■ 사용자 인터페이스부

■ 옵션

품  명 비  고

증설 스토리지 조립Kit 스토리지 : SSD    조립 : 2.5인치타입 대응

증설 스토리지 조립Plate Plate만(스토리지 2대 사용 시)

전원 Output 보드 5V(0.5A) ・ 12V(1A) ・ 24V(0.5A) 서비스 전원용

■ 조립 옵션  주문 시 선택바랍니다.

항  목 품  명

CFast용량 / OS

CFast(4GB) / Windows® Embedded Standard 2009 + ORiN®2 
SDK Runtime

CFast(8GB) / Windows® Embedded Standard 2009 + ORiN®2 
SDK Runtime

CFast(4GB) / OS없음

CFast(8GB) / OS없음

RS-232C

확장 슬롯(PCI)  Mini I/O용 커넥터

 Hand I/O용 커넥터

전원스위치

전원 커넥터

확장 슬롯(PCIe)

Ethernet(GigE)

USB x 2 
VGA

펜던트용 커넥터
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■ 외형 치수　단위 : mm
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■ 특징

프로그램의 작성이나 기동, 티칭작업을 위한 입력・조작장치입니다. WINCAPS®Ⅲ와 조합하여 사용

함으로써 프로그래밍, 티칭의 효율성을 높일 수 있습니다.

■ 종류

*1 :  미니펜던트 자체에서는 프로그램의 작성・편집을 할 수 없습니다. 프로그램의 작성・편집은 미니펜던트에 부속되는 WINCAPS®ⅢLight에서 행합니다.

또한  아래의 유지보수 기능이 있습니다.

(1)CALSET조작  (2)모터 엔코더 리셋  (3)로봇 컨트롤러 내장 달력과 시계 설정  (4)배터리의 다음 교환일 설정  (5)브레이크의 해제・작동

항  목 다기능 티칭펜던트 미니펜던트

전원 DC24V(컨트롤러로부터 공급) 

LCD 백라이트 부착 액정표시 7.5형 TFT 컬러LCD,
다기능 640×480 픽셀 액정표시  128×64 픽셀

비상정지버튼 4B접점,  4회로 출력(강제 분리형) 

데드맨 스위치 (Enable S/W) 3포지션타입(OFF-ON-OFF),  2회로 출력 

모드전환 스위치 
키 삽입 3포지션 전환

(AUTO, MANUAL, TEACHCHECK)
주 : 키 삽입 시에만 모드전환 가능

설치조건 온도0~40℃, 습도90%RH이하(결로 없을 것) 

보호등급 IP65 

질량 1.6kg이하(케이블 미포함)
약0.3 kg (접속 케이블부를 제외)

(주)

케이블 길이 4m, 8m, 12m

티칭펜던트 미니펜던트

■ 조작판 기능으로 화면 커스터마이징 가능

로봇과 주변기기의 조작판으로써, 티칭펜던트의 

화면을 커스터마이징 할 수 있습니다.

■ 보호등급

IP65의 방적대응.

■ 대형 터치패널 채용

7.5형 TFT를 채용하여 컬러표시・터치패널에서 눈으로 보고 

확인・조작을 간단히 할 수 있습니다.

■ GUI향상으로 조작효율이 UP

보기 쉬운 메뉴 구성과 사용하기 쉬운 조작성을 실현. GUI
나 각 기능도 향상되어 펜던트 상에서 로봇 도입에 관한 

시뮬레이션이 가능하여 작업시간을 단축 할 수 있습니다.

■ 인에이블 스위치(Enable S/W) 탑재

3포지션타입의 인에이블 스위치를 탑재.

티칭펜던트 / 미니펜던트
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절대정도를 향상시켜 로봇오차를 줄임으로 

티칭공수를 대폭 저감할 수 있습니다.

■ 고정도 캘리브레이션(Hi-Cal)

컨베이어트래킹이 원형 컨베이어에 대응할 

수 있습니다. 원호 궤도 위를 이동 중인 작업

대상물을 로봇 트래킹. 종전의 직선 컨베이어

트래킹와 동일한 마법사형식의 GUI에서 설

정할 수 있습니다.

■ 원형 트래킹

대응 컨트롤러

RC8A, RC8대응 로봇 전기종

외부축 보드를 증설함으로써 다양한 용량의 

서보모터를 제어할 수 있습니다.

■ 외부축 제어

대응 컨트롤러

VS-050/060/068/087 표준타입

효과

로봇 교체 시 재교시 공수를 삭감
회전・자세변화가 있는 2D/3D 비전픽킹의 시각・보정
정도 향상

외부축 보드(EtherCAT)

대응 서보모터

산요전기 / SANMOTION R ADVANCED MODEL EtherCAT

야스카와전기 / SGD7S EtherCAT

EtherCAT

RC8A, RC8

 시스템 구성도

 시스템 구성도

덴소 로봇 기능소개

RC8

엔코더 케이블

로봇

엔코더 중계 케이블

엔코더
HUB Set

본체간 케이블

RC8RC8A

엔코더2엔코더1

카메라/센서
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센서 트래킹

비전 트래킹

컨베이어・디바이스
선택1 엔코더 축 설정2 Ｉ/O설정（센서）3 하드웨어

접속확인4 컨베이어
캘리브레이션5

컨베이어・디바이스
선택 엔코더 축 설정 Ｉ/O설정（센서） 하드웨어

접속확인
컨베이어
캘리브레이션

카메라
캘리브레이션1 2 3 4 5 6

6STEP
설정완료

5STEP
설정완료

마법사형식으로 간단 설정

RC8

로봇 카메라 / 센서

엔코더 케이블엔코더 중계 케이블

엔코더2　엔코더1　

엔코더
HUB Set

본체간 케이블

시스템 구성도

RC8RC8A

엔코더 HUB Set
  (엔코더 루트 케이블 포함)

엔코더 케이블 엔코더 중계 케이블

모터 중계 케이블 모터 케이블

배터리 변환 케이블

엔코더
백업전지

로봇

본체간 케이블

드라이브 유닛 선택
L/S, L/SS, S/S, S/SS, SS/SS

・6축 로봇의 경우 : 최대 부가축 수 2축
・4축 로봇의 경우 : 최대 부가축 수 4축

30, 50, 100, 200, 400, 750, 1000W
※브레이크 유무 선택 가능

모터

※모터 케이블과 모터 중계 케이블 간의 총연장 16m를 초과하는 경우는
보장 대상 외 입니다.
　또한, 엔코더 케이블과 엔코더 중계 케이블에 관하여도 동일합니다.

티칭펜던트
오토 게인
튜닝 화면RC8A RC8

부가축을 로봇과 동일 인터페이스로 제어 가능. 오토 게인 튜닝 기능으로 간단 조정.

OMRON FZ ・ FH・FZM1・FQ2시리즈
KEYENCE CV ・ CV-X ・ XG ・ XGX시리즈
SHARP IV시리즈
COGNEX Insight 시리즈
Panasonic Device SUNX PV시리즈
Matrox Matrox Design Assistant
Baumer VeriSens시리즈

시판 화상처리 장치와의 간단접속이 가능

대응 로봇

RC8A, RC8대응 로봇 전기종

주요 사용용도

식품・의약/의료품 제품의 Tray반송, 상자 포장 등

대응 로봇

RC8A, RC8대응 로봇 전기종

주요 사용용도

로봇 주행축・서보핸드, 위치결정장치

로봇이 워크를 추종하여 컨베이어를 멈추지않고 반송・정렬 작업이 가능. 번잡한 컨베이어트래킹의 조정을 마법사형식

의 GUI로 간단 조정. 또한, 컨베이어트래킹 시 자유곡선보간도 대응합니다.

■ 컨베이어트래킹 유상옵션

■ 부가축 제어 유상옵션

 시스템 구성도

센서 트래킹

비전 트래킹

컨베이어・디바이스
선택1 엔코더 축 설정2 Ｉ/O설정（센서）3 하드웨어

접속확인4 컨베이어
캘리브레이션5

컨베이어・디바이스
선택 엔코더 축 설정 Ｉ/O설정（센서） 하드웨어

접속확인
컨베이어
캘리브레이션

카메라
캘리브레이션1 2 3 4 5 6

6STEP
설정완료

5STEP
설정완료

마법사형식으로 간단 설정

RC8

로봇 카메라 / 센서

엔코더 케이블엔코더 중계 케이블

엔코더2　엔코더1　

엔코더
HUB Set

본체간 케이블

시스템 구성도

RC8RC8A

센서 트래킹

비전 트래킹

컨베이어・디바이스
선택1 엔코더 축 설정2 Ｉ/O설정（센서）3 하드웨어

접속확인4 컨베이어
캘리브레이션5

컨베이어・디바이스
선택 엔코더 축 설정 Ｉ/O설정（센서） 하드웨어

접속확인
컨베이어
캘리브레이션

카메라
캘리브레이션1 2 3 4 5 6

6STEP
설정완료

5STEP
설정완료

마법사형식으로 간단 설정

RC8

로봇 카메라 / 센서

엔코더 케이블엔코더 중계 케이블

엔코더2　엔코더1　

엔코더
HUB Set

본체간 케이블

시스템 구성도

RC8RC8A
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Ethernet

High Spec.
CPU

로봇

티칭펜던트

부가축 모터

로봇

부가축 모터

Master Slave

로봇 로봇

부가축
모터

주행축

부가축
모터

EMU
로봇 시뮬레이션
소프트웨어

（　　　　）

시스템 구성도

RC8A RC8 RC8A RC8

대응 로봇

RC8A, RC8대응 로봇 전기능

주요 사용용도

중량물・긴 물건의 반송, 조립 작업 등

소형 로봇을 여러 대 사용함으로써 중량물 ・ 긴 물건의 반송・조립작업이 가능.

■ 협조제어 유상옵션

 시스템 구성도

대응 로봇

RC8A, RC8대응 수직다관절로봇(6축)전기종

WACOH Tech 힘센서 대응 기종

・WEF-6A200-4-RC5 RS422 타입 정격하중：200N
・WEF-6A500-10-RC5 RS422 타입 정격하중：500N
・WEF-6A1000-30-RC5 RS422 타입 정격하중：1000N

주요 사용용도

각도수정・위치보정 삽입

부품삽입 시 모방동작 위상맞추기를 수반한 감합 정압입 등의 누름동작

힘센서로부터의 피드백 제어와 덴소 독자의 힘제어 알고리즘으로 섬세한 

모방・감합・누름 동작이 가능. 전용 GUI로 힘센서로부터의 피드백값 모니

터링이나 힘제어의 설정 조정이 가능하여 셋업공수 절감에 공헌합니다.

■ 힘센서 컴플라이언스 기능 유상옵션

수직다관절로봇

WACOH Tech사 힘센서

전동핸드

워크

RS422출력5V타입
(WEF-6A200-4-RC5)-＊

Ethernet RS422
Ether변환BOX
(ETIF-1000)＊＊ WACOH Tech제품은

고객 준비품입니다.

RC8A RC8
●EtherNet 케이블 접속 시

RS422

RS422보드를 사용
※RS422보드는 고객 준비품입니다.

RS422출력5V타입
  (WEF-6A200-4-RC5)＊

RC8A RC8

 시스템 구성도

●RS422 케이블 접속 시

※VS-050, 060, 068, 087 통신케이블 
   플랜지-A의 경우, 기내배선을 사용할 수 있습니다.
　（WACOH Tech사 옵션이 필요합니다）
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워크 좌표원점을 중심으로 회전운동함으로써 대상물을 기준으로한 티칭을 쉽게 할 수 있습니다.

대응 로봇

전 기종

주요 사용용도

디버깅 ・ Seal도포

■ 외부TCP 유상옵션

P1 P3

P5

수많은 교시점이 필요

교시점 3점으로 드릴 끝단에 의한 움직임을 실현

→공수 절감

TCP워크

버(Burr)

MOVE P,@E P1 MOVE L,@E P.... MOVE L,@E P....MOVE L,@E P3 MOVE L,@E P5

MOVE P,@E P1 MOVE L,@E P3 MOVE L,@E P5

P1 P3

P5

P1드릴 P…

P3 P… P5

P1드릴

P3 P5

■ 지면에 고정된 드릴에 의한 장방형 워크의 디버깅을 상정

TOOL모드

Before

외부TCP모드

After

대응 로봇

RC8A, RC8대응 로봇 전기종

로봇과 주변설비의 간섭을 회피.

※ 복수 로봇(최대 2대)은 협조설정 시에만 가능.

시스템 구성도

 WINCAPS
・ ・

RC8A, RC8

RC8A, RC8

티칭펜던트

로봇

■ 가상 펜스 유상옵션

배타영역에서 여러대 로봇의 칩임을 제한 가능.

대응 로봇

RC8A, RC8대응 로봇 전기능

※  

시스템 구성도

RC8A,RC8

RC8A,RC8

Ethernet

본체간
케이블

본체간
케이블

로봇 로봇

■ 배타제어 유상옵션
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■ Autofig

대응 로봇

RC8A, RC8대응 로봇 전 기종

지정한 위치에 대해 최적의 형태「fig」를 계산하여, 무리없는 동작을 함으로써 사이클타임과 티칭시간을 단축합니다.

■ A점에서 B점으로 이동

A점
B점

90°

A점
B점

270°

Before
A→B간의 이동만을  
인식하여 불필요한 
동작이 되어버림.

After
자동으로 A→B 간의 
최단거리를 계산하여 
최적의 동작을 함.

주요 사용용도

파렛타이징 라이브러리를 활용한 프로그램 사용 시

대응 로봇

전 기종

주요 사용용도

티칭 오조작에 의
한 워크・핸드의 파
손방지

주요 사용용도

제품 조립

로봇이 주변기기나 워크와 충돌할 때 그 충돌을 검출하

여 로봇을 긴급 정지시킵니다.

미는 힘을 조정하여 워크나 핸드를 과대한 힘의 부하로

부터  보호합니다.

■ 충돌검출 ■ 컴플라이언스 기능

   

www.densorobotics.comデンソーロボット 機能紹介

ｂ-ＣＡＰ（通信プロトコル）

■ PCやPLCなどの各種機器からロボットへ直接動作コマンドのパケットを送り、ロボットを制御可能です。

RC8 ロボット

【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

ｂ-ＣＡＰスレーブ
ＰＣで生成された軌道データをコントローラに送信
し、ロボットをリアルタイムに制御可能です。

TCP/IP, UDP RC8

ロボット

軌道データ送信

【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

  

  

 

STOP!

RC8

衝突検出
■ ロボットが周辺機器やワークと衝突時にその衝突を

検出し、ロボットを緊急停止させます。

主な使用用途

ロボット上下動作に力制限を行う
　　　↓

スプリング機能を持たせることが可能

ハンド

ワード

  
【対応ロボット】

ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

コンプライアンス機能
■ 押し当て力を調整し、ワークやハンドを過大な力の

負荷から保護します

●製品の組み立て主な使用用途

●ティーチングの誤操作によるワーク・ハンドの破損防止

時間

速
度

最適速度制御設定時

通常
【対応ロボット】

ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

最適速度制御

■ ロボットの先端負荷に応じた動作速度・加速度の最適化でタクトタイムを短縮します。

排他制御

■ 排他エリアに対し、複数台ロボットの侵入を制限することが可能。

バーチャルフェンス

■ ロボットと周辺設備の干渉を回避。

PC（RTOS）

PC

Mobile

PLC パケット

パケット

01  54000000  …  48000000  …  04

01  1000000  …  04

無償オプション

※精度が必要な力制御の場合は、力センサ有コンプライアンス機能（有償オプション
）をご使用ください。

○ システム構成

○ システム構成

※ 複数ロボット(上限2台)は協調設定時のみ可能。

【対応ロボット】
RC8対応ロボット 全機種

【対応ロボット】
RC8対応ロボット 全機種

排他エリア
直前で停止し、
自動で動作を再開

Ｅｔｈｅｒｎｅｔ

ティーチング
ペンダント

ＷＩＮＣＡＰＳⅢ
ロボット・設備モデルの作成・編集

ＲＣ８
監視の開始/停止

RC8

本体間
ケーブル

ロボット

RC8

本体間
ケーブル

ロボット

マスタ

スレーブ

ロボット

NEW

NEW

※ 排他制御可能台数：最大4台

로봇 상하동작에 힘을 제한함

            ↓
스프링 기능을 부여할 수 있음

핸드

워크

대응 로봇

전 기종

※정밀도가 필요한 힘제어의 경우는 힘센서 컴플라이언스 기능(유상옵션)을 
사용바랍니다.

대응 로봇

전 기종

대응 로봇

VP시리즈 
VS시리즈 VS(050/060/068/087)
VS-6556/6577 ・ VM시리즈

주요 사용용도

Seal・실리콘
접착제의 도포

주요 사용용도

파렛타이징 라이
브러리를 활용한 
프로그램 사용 시

속도 변화에 의한 궤적 변화를 억제하여 원호동작・자유

곡선 보간 동작에서 궤적 정밀도를 향상시킵니다.

특이점 근방 등 로봇의 자세가 변하는 포인트를 통과하

는 직선보간이 필요할 때 사용함으로써 부드러운 동작

을 할 수 있습니다.

■ 고궤적제어 ■ 특이점 회피

4축이 급회전

하강

직선 동작중
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로봇 선단부하에 따른 동작속도・가속도의 최적화로 사이클타임을 단축합니다.

■ 최적속도제어

대응 로봇

전 기종

대응 로봇

RC8A, RC8 대응 로봇 전 기종

대응 로봇

RC8A, RC8 대응 로봇 전 기종

■ 암호화 기능■ 명령어 입력 지원 기능

명령어 입력화면에서 파라메타 선택에 의한 프로그램을 

쉽게 작성할 수 있습니다.

당사자 이외는 열람할 수 없도록 사용자 프로그램을 해

독할 수 없는 문자열로 변환하는 기능입니다.

암호키는 잘 보관하시기 바랍니다. 분실한 경우, 복원할 수 없습니다.
대응하는 명령어는

사용빈도가 높은 8개 명령어입니다.

지정한 사용자 프로그램을 
암호화 가능.

■ 조작반 기능■ 로그 기능

로봇의 동작이나 조작에 따른 각종 로그를 기록, 열람, 

저장이 가능. 에러나 오류의 원인규명이나 개선, 사이클

타임 단축을 위한 데이터를 취득할 수 있습니다.

로봇과 주변기기의 조작반으로써, 티칭펜던트의 화면을 

커스터마이징 가능.

대응 로봇

RC8A, RC8 대응 로봇 전 기종

대응 로봇

RC8A, RC8 대응 로봇 전 기종

 
WINCAPSⅢ
PC

RC8A, RC8
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OPC UA의 서버 기능과 클라우드 기능으로 상위계 OPC시스템과의 연계나 OPC대응 장치와 접속 할 수 있습니다.

■ OPC연계

※OPC-UA Server기능을 사용하는 경우는 별도 라이
선스가 필요합니다.

대응 로봇

RC8A, RC8 대응 로봇 전 기종

서버 기능 클라우드 기능

PLC언어(라다 프로그램)에서 로봇을 제어할 수 있습니다. 로봇 명령어 107종류에 대응하는 펑션블록(FB)을 준비.

대응 로봇

RC8A, RC8 대응 로봇 전 기종

주요 사용용도

PLC에서 로봇 제어

■ Command Slave 무상옵션

 
【대응 로봇】

RC8, RC8A 대응 로봇 전 기종

【대응 PLC】
OMRON NJ시리즈

FB
FB
FB

FB
FB
FB

Function
Block

PLC

RC8A, RC8

PC

라다작성
소프트웨어

EtherNet/IP

EtherNet/IP 
어뎁터 보드

RC8A,RC8PLCPLC

라다 프로그램 라다 프로그램로봇 프로그램

RC8

WINCAPSⅢ라다 작성
소프트웨어

라다 작성
소프트웨어

FB
FB
FB

FB
FB
FB

Interlock

Command

Response

・로봇 프로그램 없음
・툴 없음

AfterBefore 현재 Command Slave기능을 사용하면

주요 사용 용도

●PLC에서 로봇 제어

로봇

시스템 구성도

대응 PLC

OMRON  NJ시리즈

대응 로봇

RC8A, RC8 대응 로봇 전 기종
   

www.densorobotics.comデンソーロボット 機能紹介

ｂ-ＣＡＰ（通信プロトコル）

■ PCやPLCなどの各種機器からロボットへ直接動作コマンドのパケットを送り、ロボットを制御可能です。

【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

b-CAP Slave
PC에서 생성된 궤도 데이터를 컨트롤러에 송신하여 
로봇을 실시간으로 제어할 수 있습니다.

TCP/IP, UDP

궤도 데이터 송신

【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

  

  

 

STOP!

RC8

衝突検出
■ ロボットが周辺機器やワークと衝突時にその衝突を
検出し、ロボットを緊急停止させます。

主な使用用途

ロボット上下動作に力制限を行う
　　　↓
スプリング機能を持たせることが可能

ハンド

ワード

  
【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

コンプライアンス機能
■ 押し当て力を調整し、ワークやハンドを過大な力の
負荷から保護します

●製品の組み立て主な使用用途

●ティーチングの誤操作によるワーク・ハンドの破損防止

時間

速
度

最適速度制御設定時

通常
【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

最適速度制御

■ ロボットの先端負荷に応じた動作速度・加速度の最適化でタクトタイムを短縮します。

排他制御

■ 排他エリアに対し、複数台ロボットの侵入を制限することが可能。

バーチャルフェンス

■ ロボットと周辺設備の干渉を回避。

01  54000000  …  48000000  …  04

01  1000000  …  04

무상옵션

※精度が必要な力制御の場合は、力センサ有コンプライアンス機能（有償オプション
）をご使用ください。

○ システム構成

○ システム構成

※  複数ロボット(上限2台)は協調設定時のみ可能。

【対応ロボット】
RC8対応ロボット 全機種

【対応ロボット】
RC8対応ロボット 全機種

排他エリア
直前で停止し、
自動で動作を再開

Ｅｔｈｅｒｎｅｔ

ティーチング
ペンダント

ＷＩＮＣＡＰＳⅢ
ロボット・設備モデルの作成・編集

ＲＣ８
監視の開始/停止

RC8

本体間
ケーブル

ロボット

RC8

本体間
ケーブル

ロボット

マスタ

スレーブ

ロボット

NEW

NEW

※  排他制御可能台数：最大4台

PC

Mobile

패킷

패킷
로봇

RC8A, RC8

PLC

   

www.densorobotics.comデンソーロボット 機能紹介

ｂ-ＣＡＰ（通信プロトコル）

■ PCやPLCなどの各種機器からロボットへ直接動作コマンドのパケットを送り、ロボットを制御可能です。

【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

b-CAP Slave
PC에서 생성된 궤도 데이터를 컨트롤러에 송신하여 
로봇을 실시간으로 제어할 수 있습니다.

TCP/IP, UDP

궤도 데이터 송신

【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

  

  

 

STOP!

RC8

衝突検出
■ ロボットが周辺機器やワークと衝突時にその衝突を
検出し、ロボットを緊急停止させます。

主な使用用途

ロボット上下動作に力制限を行う
　　　↓
スプリング機能を持たせることが可能

ハンド

ワード

  
【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

コンプライアンス機能
■ 押し当て力を調整し、ワークやハンドを過大な力の
負荷から保護します

●製品の組み立て主な使用用途

●ティーチングの誤操作によるワーク・ハンドの破損防止

時間

速
度

最適速度制御設定時

通常
【対応ロボット】
ＶＰシリーズ ・ ＶＰ － Ｇ２シリーズ
ＶＳシリーズ ＶＳ － 050/060/068/087 ・ ＶＳ － 6556/6577
ＶＭシリーズ
ＨＳシリーズ ・ ＨＭシリーズ ・ ＸＲシリーズ ・ ＸＹＣ － ４シリーズ

最適速度制御

■ ロボットの先端負荷に応じた動作速度・加速度の最適化でタクトタイムを短縮します。

排他制御

■ 排他エリアに対し、複数台ロボットの侵入を制限することが可能。

バーチャルフェンス

■ ロボットと周辺設備の干渉を回避。

01  54000000  …  48000000  …  04

01  1000000  …  04

무상옵션

※精度が必要な力制御の場合は、力センサ有コンプライアンス機能（有償オプション
）をご使用ください。

○ システム構成

○ システム構成

※  複数ロボット(上限2台)は協調設定時のみ可能。

【対応ロボット】
RC8対応ロボット 全機種

【対応ロボット】
RC8対応ロボット 全機種

排他エリア
直前で停止し、
自動で動作を再開

Ｅｔｈｅｒｎｅｔ

ティーチング
ペンダント

ＷＩＮＣＡＰＳⅢ
ロボット・設備モデルの作成・編集

ＲＣ８
監視の開始/停止

RC8

本体間
ケーブル

ロボット

RC8

本体間
ケーブル

ロボット

マスタ

スレーブ

ロボット

NEW

NEW

※  排他制御可能台数：最大4台

※EtherCAT 슬레이브 보드(Motion)를 사용하면 EtherCAT에서 통신할 수 있
습니다.

로봇

PC(RTOS) RC8A, RC8

무상옵션 RC8RC8A

■ b-CAP(통신 프로토콜)

PC나 PLC 등의 각종 기기에서 로봇에 직접동작 명령어 패킷을 송신, 로봇을 제어할 수 있습니다.
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카테고리 제조사 제품 / 시리즈

                 화상처리장치

OMRON FZ / FH / FZM1 / FQ2 시리즈(*1)

KEYENCE XG / XGX / CV / CV-X 시리즈(*1)

Panasonic PV 시리즈(*1)

COGNEX InSight 시리즈(*1)

SHARP IV 시리즈(*1)

Canon VB-H43B / VB-M42B(*1)

Matrox Matrox Design Assistant

IMAC IPPA 시리즈

                 엑추레이터 KOGANEI EWHA(*1)

                 로봇 YAMAHA SR1 / DRCX / RCX 시리즈(*2)

                 센서
WACOH TECH DynPick 시리즈(*1)(*3)

DENSO WAVE GT / QD / QB 시리즈

*1 : 무상 라이선스로 홈페이지 멤버사이트의 「무상 라이선스확인」에서 라이선스를 확인바랍니다.

*2 : 유상옵션입니다.   *3 : 힘센서 컴플라이언스기능은 별도 기능확장(유상옵션)이 필요합니다.

■ 대응제품 일람

CONTEC사 확장보드 약 200종류에 대응합니다.

대응 컨트롤러

RC8A, RC8대응 컨트롤러 모든 기종

대응보드

・아날로그 입출력 보드 ・모션컨트롤 보드※　
・아날로그 입력 보드 ・디지털 입력 보드 ・시리얼통신 보드
・아날로그 출력 보드 ・디지털 출력 보드   (RS232C / 422 / 485)

■ CONTEC사 확장보드 대응 무상옵션※

RC8A, RC8 

PCI / PCI Express Slot

CONTEC  확장보드

디지털
출력 보드

모션
컨트롤 보드※

시리얼 통신 보드
(RS232C/422/485)

아날로그
입출력 보드

아날로그
입력 보드

아날로그
출력 보드

디지털 입력 보드

※ : 모션컨트롤보드 확장만 유상옵션입니다.

프로바이더란 PacScript(덴소로봇언어)에서 다양한 FA제품(화상처리장치, 센서, 핸드 등)을 직접 제어하기 위한 

디바이스용 인터페이스를 의미합니다.

기본구성

プロバイダ

프로바이더

각종 디바이스

○ 기본구성

PacScript 티칭
펜던트

로봇 컨트롤러

카메라 핸드 센서 모니터 등등 로봇

■ 프로바이더




