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1 개요1. 개요

1. 특징

티칭 펜던트는 ZERO 컨트롤러에 연결하여 로봇을 교시하는데 사용합니다 . 기존의 조그 스틱을 대체하
여 사용할 수 있으며 , 추후 부가 기능이 추가될 수 있습니다 .

사용설명서

- ZERO - 사용설명서
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1 개요

2. 각 부분의 명칭

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

개
요

Enable 스위치
3- 포지션

전원 여부 / 서보 ON 여부

LED 표시기

비상정지 스위치
푸시 락  ・턴 리셋

스피커
（내장됨）

모드 스위치

진동 모터
（내장됨）

외부 전원 어댑터 단자
24VDC ± 10%, 1A 이상
외경 (-) 5.5mm / 내경 (+) 2.1mm

디스플레이
10.1 인치 / 해상도 1280 x 800px 

USB 단자 2 개
USB 2.0 x 1 / USB 3.0 x 1
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1 개요

3. 기능

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

명칭 기능

비상정지 스위치
강하게 누르면 비상정지 상태가 됩니다 .

다시 서보 ON 하기 위해서는 시계 방향으로 돌려 비상정지를 해제하고 나서
Enable 스위치를 누릅니다 .

Enable 스위치 누르면서 서보 ON 을 합니다 .
손을 떼거나 더 깊게 누르면 ,  서보 OFF 가 됩니다 .

모드 스위치
동작 모드를 교시 모드와 원격 모드（자동 운전 모드） 를 전환합니다

스위치 위치 좌 우
모드 교시모드 원격 모드

외부 전원 어댑터 단자

전원 어댑터를 연결하면 티칭 펜던트의 전원이 켜집니다 .
일반적인 상황에서는 사용되지 않습니다 .

24VDC ± 10%, 1A 이상
외경 (-) 5.5mm / 내경 (+) 2.1mm

※ 전원이 인가된 상태에서 어댑터를 연결하지 마십시오 .

USB 단자
티칭 펜던트에 저장된 교시 표인트 , 오류 로그 등의 데이터를 가져옵니다 .
소프트웨어 업데이트 파일 등을 업로드합니다 .

USB 2.0 x 1 / USB 3.0 x 1

LED 표시기
LED 로 티칭 펜던트와 로봇의 상태를 표시합니다 .

・PWR: 티칭 펜던트 전원 ON（녹색）/ OFF( 소등 )
・SVON: 로봇 서보 전원 ON（녹색）/ OFF( 소등 )

LCD
티칭 펜던트의 교시 화면을 나타냅니다 .
티칭 펜던트와 로봇의 상태를 확인할 수 있습니다 .

스피커 소리로 상태를 알려줍니다 .
・교시 시에 울립니다 .

진동 모터 진동으로 상태를 알려줍니다 .
・매니퓰레이터의 말단이 이동 불가 지점에 가까워 지면 진동이 울립니다 .

스피커 경고음 패턴

경고음 의미

「삐」 다음의 상태에 대해 1 회 울립니다 .
・특이점 구간 , 속도 리미트 , Joint angle  리미트 구간 접근 시
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!!

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

기
본 

조
작

주  의

매니퓰레이터를 처음 동작시키는 경우에는 ,
　　반드시 조인트 좌표계를 선택해 주시기 바랍니다 .

매니퓰레이터의 동작 범위에 장애물이 없는 것을 확인한 후 , Jog  
동작을 시행해 주시기 바랍니다 .

Jog 동작 중에는 매니퓰레이터로부터 눈을 떼지 말아 주십시오 .
긴급 상황 시 , 티칭 펜던트의 비상 정지 스위치를 눌러 매니퓰레이
터를 정지시켜 주시기 바랍니다 .

매니퓰레이터의 동작 중에는 컨트롤러의 전원을 차단하지 마시기 
바랍니다 .

2. 기본 조작
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점퍼 커넥터
 （부속품）

점퍼 커넥터를 연결해 주십시오 .

로봇의 자동운전을 수행하는 모드입니다 .

리모트 모드（자동운전 모드）

컨트롤러

Ethernet 0 통신 케이블 연결

티칭 펜던트
( 옵션품 )

컨트롤러

Teaching Pendant 의 CN2 커넥터와 Ethernet 케이블을 컨트롤러의 CN2 커넥터와 Ethernet 0 단자에 
연결합니다 . 연결을 완료한 후 컨트롤러에 전원을 인가하면 자동으로 실행됩니다 .

메인 케이블 연결

Home 화면에서 로그인이 완료되면 컨트롤러의 7 세그먼트 표시가 「tch」가 됩니다 .

기동 중 기동 완료

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

1. 조작 모드

JOG 스틱이나 티칭 펜던트를 사용할 때 외에는 , 점퍼 커넥터를 상시 연결해 주
시기 바랍니다 .

운전 모드를 변경하기 위해 티칭 펜던트를 분리할 시에는 티칭 펜던트 로그아
웃을 하고 전원을 종료한 후에 메인 케이블을 분리해 주시기 바랍니다 .

로봇의 운전 모드는 컨트롤러의 CN2 커넥터 접속을 통해 전환합니다 .

교시 모드 ( 티칭 펜던트 )
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사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

기
본 

조
작

2. 교시 화면

Home 화면

Teaching 화면 Setting 화면

전원을 인가하면 인트로 화면을 거쳐 로딩이 진행됩니다 .

교시 화면은 다음과 같이 크게 3 가지 화면으로 구분되며 , 각 화면에서
상단 메뉴의 버튼을 클릭하여 원하는 화면으로 진입할 수 있습니다 .

교시 화면의 기본 구성
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사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

티칭 펜던트의 기본 화면입니다 . 기본적인 정보를 확인할 수 있으며 ,
다른 화면의 기능을 활용하기 위하여 로그인이 필요합니다 . 

Teaching 화면 Setting 화면

Home 화면

분류 번호 기능

상단 메뉴
1 Home · Teaching · Setting 버튼 . 현재 화면 또는 다른 화면으로 화면을 전환할수 있습니다 .

2 시스템 상태 표시창 . 시스템의 여러 가지 정보들을 표시합니다 .

좌측 메뉴

3 Login · Logout 버튼

4 Help 버튼 . 도움말 화면을 표시합니다 .

5 Power 버튼 . 티칭 펜던트를 종료할 때 사용합니다 .

메인 화면

6 현재 사용중인 로봇 정보

7 현재 사용중인 컨트롤러 정보

8 A/S 정보

9 동작 기록 및 초기화 버튼

10 메모 기능 및 초기화 버튼

11 S/W 버전 , 현재 날짜 / 시간

1 2

3

4

5

9

11

10

6

7

8
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 Help 버튼

 Power 버튼

사용자 설명서 기능으로 교시 방법 , 설정 방법에 대해 자세한 설명을 확인할 수 있습니다 . 

Power 버튼을 눌러 소프트웨어 종료 ,
재부팅을 선택할 수 있습니다 . 

4

5

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

기
본 

조
작

 Login · Logout 버튼

다른 화면의 기능을 활용하기 위하여 로그인이 필요합니다 .
Login 버튼을 누르면 아래와 같이 표시됩니다 . 

ID: ZEUS
Password: ZERO

User 모드 접속

일반 사용자 (User) 를 선택한 후 아이디와 비밀번호를 입력한 후
Login 버튼을 눌러 로그인합니다

Teaching 화면 Setting 화면

Home 화면

3
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로그인 이후 Teaching 화면으로 전환이 가능하며 다양한 교시 기능을 이용할 수 있습니다 . 

분류 번호 기능

상단 메뉴
1 Home · Teaching · Setting 버튼 . 현재 화면 또는 다른 화면으로 화면을 전환할수 있습니다 .

2 시스템 상태 표시창 . 시스템의 여러 가지 정보들을 표시합니다 .

좌측 메뉴

3 Jog 화면 표시 버튼 . 교시 파일 , 위치 데이터 선택과 Jog 조작이 가능합니다 .

4 IO 화면 표시 버튼 . Digital I/O, Arm I/O 의 입력값들을 확인하고 출력값들을 제어할 수 있습니다 .

5 Viewer 화면 표시 버튼 . 선택된 교시 파일 내의 위치 데이터 를 확인하고 수정할 수 있습니다 .

메인 화면

6 파일 선택 버튼과 위치 선택 버튼 . 교시 파일을 선택하거나 , 교시 파일 내의 위치 데이터를 선택합니다 .

7 파일 선택과 위치 선택 기능에 대한 정보 표시창

8 컨트롤러의 OUTPUT 버튼 모음 . 출력을 전달하는 버튼입니다 .

9 속도 조절 기능 . 속도 모드 및 속도의 크기를 조절합니다 .

10 교시 기능 선택 . XYZ 모드 , Joint 모드 , MoveTo 모드 , Path Check 모드를 선택합니다 .

2

3

4

5

9

10

6

7

8

1

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

Setting 화면 Home 화면

Teaching 화면
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사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

기
본 

조
작

 Jog 화면

Jog 화면은 크게 두 가지의 인터페이스로 나뉩니다

File Select 후에 Pos Select 버튼을 사용할 수 있습니다. 
원하는 Position 을 OK 버튼으로 선택합니다 .

컨트롤러에 저장된 교시 파일을 선택할 수 있습니다 .

파일 선택과 위치 선택 기능

File Select

Position 값 수정

Pos Select

3

Setting 화면 Home 화면

Teaching 화면

' 10  교시 기능 ' 이 XYZ 모드 혹은 Joint 모드가 선택되었는지에 따라 다른 설정 화면이 나타납니다 .
설정하려는 값을 선택하여 값을 입력하거나 현재 위치를 저장할 수 있습니다 .

로봇에 따라 XY 좌표계에서 로봇의 자세를 표현하기 위해 Posture 값과 CC(Crossover Counter) 값이 있는 경우가 
있습니다 .

상세한 내용은 사용설명서의 「 C  교시　 5  좌표계와 자세」를 참조하여 주시기 바랍니다 .

로봇의 Tool Offset 을 설정할 수 있습니다 . 지정할 툴 번호를 선택한 후 Tool Offset 값을 선택하면 적용됩니다 .

6 7
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 Jog 화면

로봇을 각 축을 기준으로 회전하여 움직일 수 있습니다 .

여러 Target Position 을 리스트에 추가하고 
순차적으로 이동할 수 있습니다 .

- Add :  좌측에서 선택한 Target Position 을 우측의 리스트에 추가합니다 .
- Del :  선택한 Position 을 제거합니다 .
- 위 방향 : 선택한 Position 을 한 줄 위로 이동합니다 .
- 아래 방향 : 선택한 Position 을 한 줄 아래로 이동합니다 .
- Clear : Path Check 리스트의 모든 Position 을 삭제합니다 .

- Cycle : Path Check 리스트의 모든 Position 을 처음부터 끝까지 이동합니다 .
- Step : 선택된 Position 들을 한 Position 씩 이동합니다 .

로봇을 X, Y, Z, Rz, Ry, Rx 방향으로 움직일 수 있습니다 .

로봇을 선택한 Target Position 으로 이동할 수 있습니다 .

- MoveTo Target : 좌측에서 선택한 위치로 이동합니다 .
- Back : 이동하기 전 위치로 되돌아갑니다 .

- Linear MoveTo : 선택할 시 Target Position 까지 최단 경로로 이동합니다 .
- PTP MoveTo : 선택할 시 Target Position 까지 일정한 속도와 각도로 부드러운 
곡선을 그리며 이동합니다 .

- Hand Alignment : XY, YZ, ZX 평면 중 가장 가까운 평면으로 이동합니다 .
자세한 내용은 "「Hand Alignment」에 의한 로봇의 동작 " 을 참고해주세요 . 

교시 기능 선택 . XYZ 모드 , Joint 모드 , MoveTo 모드 , 
Path Check 모드를 선택합니다 .

XY

MoveTo

Joint

Path Check

3

10

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

Setting 화면 Home 화면

Teaching 화면
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 Viewer 화면

현재 선택된 교시 파일의 위치 데이터를 한눈에 볼 수 있고 ,
각각의 값들을 선택하여 수정할 수 있습니다 .

5

 IO 화면

컨트롤러에서 사용하는 Digital I/O, Arm I/O 값들을 확인하고 제어합니다 . 
IN 표시로 input 신호의 On/Off 여부를 확인할 수 있습니다 .
OUT 버튼들을 클릭하여 output 신호를 On/Off 할 수 있습니다

4

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

기
본 

조
작

Setting 화면 Home 화면

Teaching 화면



 14

2

Home 화면 Teaching 화면

Setting 화면

티칭 펜던트의 여러 설정을 변경할 수 있습니다 .

분류 번호 기능

상단 메뉴
1 Home · Teaching · Setting 버튼 . 현재 화면 또는 다른 화면으로 화면을 전환할수 있습니다 .

2 시스템 상태 표시창 . 시스템의 여러 가지 정보들을 표시합니다 .

메인 화면

3 하드웨어 상태 표시창 . 하드웨어의 여러 가지 정보들을 표시합니다 .

4 Device Check 기능 . 하드웨어 동작 여부를 확인할 수 있습니다 .

5 Software Update

6 날짜 · 시간 설정

7 A/S 정보 설정

1 2

6

7

4

3

5

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작
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2

Home 화면 Teaching 화면

Setting 화면

 Software Update

날짜 · 시간 설정

A/S 정보 설정

ZEUS 홈페이지에서 Update 파일을 다운 받아 
USB 에 저장 , 소프트웨어 업데이트를 
할 수 있습니다 .

업데이트 방법은 '4. 소프트웨어 업데이트 방법 ' 
항목을 참고하세요 .

현재 시간을 설정 , Time Set OK 버튼을 클릭하여
시간 설정이 가능합니다 .

Home 화면에 표시되는 A/S 정보를 편집할 수 있습
니다 . 
기술 대응이 가능한 회사 정보를 입력하세요 .

5

6

7

 Device Check

 Pendant information

Speaker, Vibration, LED 의
정상 동작을 확인할 수 있는 기능입니다 . 
각 버튼을 눌러 정상 동작을 확인하세요 .

티칭 펜던트 하드웨어의 상태를 확인할 수 있습니다 .

4

3

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

기본 조작

기
본 

조
작



 16

3
사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

설정한 위치로 매니퓰레이터를 이동합니다 .

설정한 위치로 매니퓰레이터를 이동합니다 .

사용자가 원하는 교시 데이터를 생성합니다 .

「Path Check」 에 의한 로봇의 동작

「MoveTo Target」에 의한 로봇의 동작

교시 파일 생성

교시 (Teaching) 의 흐름

보충：원점 자세에서 직교 좌표계의 Jog 동작과 MoveTo Target 및 Hand Alignment는 할 수 없습니다.

3. 교시 (Teaching) 순서

로봇을 티칭 펜던트와 연결하여 , 동작량과 속도의 설정이 완료되면 교시를 합니다 .

     등의 동작을 하고 , 로봇의 동작 좌표를 교시하시기 

바랍니다 .
교시 포인트가 확정되면 좌표 데이터를 교시 파일로 저장해 주시기 바랍니다 .

P.28

P.17

원점 복귀를 합니다 .

「Home Postion」에 의한 원점 좌표로의 이동 P.23

말단 Tool 의 방향을 수직 혹은 수평 방향으로 맞춥니다 .

Encoder Reset 위치로 매니퓰레이터를 이동합니다 .

「Hand Alignment」에 의한 로봇의 동작

「Encoder Reset Position」에 의한 로봇의 동작

P.25

P.24

매니퓰레이터를 조작 불가능한 위치에서 탈출시킵니다 .

이동 불가 지점부터로의 복구 P.29

필요한 동작 수행

매니퓰레이터의 위치 데이터를 수정하고 교시 파일에 저장합니다 .

위치 데이터의 수정과 저장 P.19

P.26
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3
사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

교
시 

순
서

교시 파일 생성

교시 파일 생성은 Python 프로그램에서 작성이 필요합니다 .
리모트 모드로 접속 후 원하는 교시 파일을 생성할 수 있습니다 .

newtech.py 파일의 작성 예시

* 교시 저장 공간은 전체 100 개 , 변수당 10 개까지 생성 가능합니다 .  

교시 모듈을 추가합니다교시 모듈 추가

교시 객체를 생성합니다교시 생성자

교시 데이터를 생성합니다 .교시 데이터
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3
사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

교시 데이터를 이용해서 자동 프로그램을 작성합니다 . 

교시 데이터 사용

펜던트에서 정보 확인

데이터를 사용하도록 프로그램을 작성합니다 .

티칭 펜던트 상에서 작성된 파일을 선택합니다 . 교시 데이터의 정의와 생성을 확인한 후 위치 데이터를 저장합니다 .



 19

3
사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

교
시 

순
서

위치 데이터를 선택하고 수정합니다 .

현재 위치 화면  의 위치 데이터를 수정하고 교시 파일에 저장합니다 .

・위치 데이터의 선택：

 버튼을 눌러 위치 데이터 선택 화면을 확인합니다 .

위치 데이터를 클릭하여 선택합니다 .

・위치 데이터의 수정：

 버튼을 클릭합니다 .

Jog 화면 좌측에 현재 위치 화면  이 나타납니다 .

수정하려는 값을 클릭하여 텐키 패널로 수치를 입력합니다 .

・위치 데이터의 Tool 오프셋 , 자세를 설정하는 경우：

 현재 위치 화면  의 수정하려는 값을 클릭하면 팝업 화면이 나타납니다 .

파라메터를 선택합니다 .

Tool 오프셋 :
말단 Tool 에 따라 선택합니다 .
설정값："-"( 설정 해제 ), "1" ~ "7"

자세 :
매니퓰레이터의 자세에 따라 선택합니다 .

・크로스오버 카운터 (*1) 를 설정하는 경우：

 현재 위치 화면  의 CC 값을 클릭하면 팝업 화면이 나타납니다 .

매니퓰레이터의 각 조인트 각도 범위에 따라 값을 설정합니다 .

*1) 크로스오버 카운터는 Position 형 위치데이터를 고유한 Joint 형 각도 데이터로 변환하기 위한 설정입니다 .
Position 형 데이터의 multiturn 파라메터에 설정되어 있습니다 .

상세한 내용은 사용설명서의 「 D  소프트웨어　２  로봇 라이브러리」를 참조하여 주시기 바랍니다 .

크로스오버 카운터 정보를 사용하는 경우에는 CC 값 팝업 화면의

「  Apply for MoveTo motion 」 혹은 현재 위치 화면  의 「  CC 」 에 체크하여 

주시기 바랍니다 .

순서 1

현재 위치 화면

위치 데이터의 수정과 저장

데이터를 저장하는 중에는 컨트롤러의 전원을 차단하지 말아 주십
시오 .

위치 데이터를 저장합니다 .

 버튼을 클릭하여 현재 위치를 교시 파일에 저장합니다 .

순서 2
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3

각 로봇의 축 방향에 대한 자세한 내용은 사용설명서의 ' 좌표계와 자세 ' 항목을 참조하십시오 .

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

Joint 모드 MoveTo 모드 PathCheck 모드

XYZ 모드

로봇을 X, Y, Z, Rz, Ry, Rx 방향으로 움직일 수 있습니다 .
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3

로봇을 각 축을 기준으로 회전하여 움직일 수 있습니다 .

컨트롤러에 연결된 매니퓰레이터의 관절 회전 방향이 나타납니다 .

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

교
시 

순
서

XYZ 모드 MoveTo 모드 PathCheck 모드

Joint 모드
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1

2

3

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

XYZ 모드

동작 방법을 설정하고 , 「MoveTo Target 동작」 등 여러 동작 기능을 수행할 수 있습니다 .

Joint 모드 PathCheck 모드

MoveTo 모드

P.26　「MoveTo Target」에 의한 로봇의 동작

Target Data 화면에 표시된 좌표로 이동합니다 .

   버튼

 버튼

동작 방법

좌표계 조작 모드를 선택합니다 .
- XY Coord : 로봇을 X, Y, Z, Rz, Ry, Rx 방향으로 움직일 수 있습니다 ..

- Joint Coord : 로봇을 각 축을 기준으로 회전하여 움직일 수 있습니다 .

2 점 사이를 이동하는 동작 모드를 선택합니다 .
- Linear MoveTo : 최단 경로로 이동합니다 .

- PTP MoveTo : 일정한 속도와 각도로 곡선을 그리며 이동합니다 .

P.23　「Home Position」에 의한 원점 좌표로의 이동

P.24　「Encoder Reset Position」에 의한 로봇의 동작

매니퓰레이터를 원점 위치로 이동합니다 .

매니퓰레이터를 Encoder Reset 위치로 이동합니다 .

P.25　「Hand Alignment」에 의한 로봇의 동작

매니퓰레이터 핸드 정렬 동작을 합니다 .

1

2

3
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  포
인트 !

목표 위치로 이동 시에  ・・・

1）동작 중에 티칭 펜던트의 버튼 또는 Enable 스위치를 놓친 경우
동작을 멈추고 현재 위치에 정지합니다 .

2）이동 중에 이동 불가 지점을 통과하는 경우
동작이 중단됩니다 . （Unreach 메시지 대화 상자가 표시됩니다 .）

순서 2 동작을 활성화합니다 .

 버튼을 누르면 팝업 화면이 나타납니다 .

Yes 를 눌러 동작을 활성화합니다 .

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

교
시 

순
서

：원점 복귀를 합니다 .

순서 3

순서 4

서보 ON 을 합니다 .

이동을 시작합니다 .

티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치를 눌러 
서보 ON 을 합니다 .

서보 ON 을 유지한 상태로

 버튼을 누르면 이동이 시작됩니다 .

【중지】：  버튼 또는 티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치에서 손을 뗍니다 .

【완료】：팝업 화면으로 완료를 알려 줍니다 .

ON

Teach 화면에서  를 클릭합니다 .

Speed 수치가 10% 로 되어 있는지 확인합니다 .

동작 속도는 10％ 정도를 권장합니다 . 동작 속도를 빠르게 하는 
경우에는 안전을 충분히 확인한 후 작동하시기 바랍니다 .

순서 1 동작 속도를 설정합니다 .

「Home Position」에 의한 원점 좌표로의 이동

MoveTo 화면

Teaching 화면
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사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

「Encoder Reset Position」에 의한 로봇의 동작

：Encoder Reset 위치로 이동합니다 .

순서 3

순서 4

서보 ON 을 합니다 .

이동을 시작합니다 .

티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치를 눌러 
서보 ON 을 합니다 .

서보 ON 을 유지한 상태로

 버튼을 누르면 이동이 시작됩니다 .

【중지】：  버튼 또는 티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치에서 손을 뗍니다 .

【완료】：팝업 화면으로 완료를 알려 줍니다 .

ON

Teach 화면에서  를 클릭합니다 .

Speed 수치가 10% 로 되어 있는지 확인합니다 .

동작 속도는 10％ 정도를 권장합니다 . 동작 속도를 빠르게 하는 
경우에는 안전을 충분히 확인한 후 작동하시기 바랍니다 .

순서 1 동작 속도를 설정합니다 .

MoveTo 화면

Teaching 화면

순서 2 동작을 활성화합니다 .

 버튼을 누르면 팝업 화면이 나타납니다 .

Yes 를 눌러 동작을 활성화합니다 .

「Encoder Reset Position」 실행시 말단 flange 에 툴이 연결되어 있는 경우  
이동 중의 충돌에 주의하여 주시기 바랍니다 .
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사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

교
시 

순
서

 ：말단 Tool 의 방향을 수직 또는 수평 방향으로 맞춥니다 .

「Hand Alignment」에 의한 로봇의 동작

보충 : Hand Alignment 기능은 다관절 로봇에서만 사용 가능합니다 .

순서 2

순서 3

서보 ON 을 합니다 .

이동을 시작합니다 .

티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치를 눌러 
서보 ON 을 합니다 .

서보 ON 을 유지한 상태로

 버튼을 누르면 이동이 시작됩니다 .

【중지】：  버튼 또는 티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치에서 손을 뗍니다 .

【완료】：팝업 화면으로 완료를 알려 줍니다 .

ON

  포인트 !

패턴 １

말단 Flange 가 아래 방향에 가까운 경우 말단 Flange 가 수평 방향에 가까운 경우

패턴 2 패턴 3

말단 Flange 가 위 방향에 가까운 경우

Hand Alignment 동작의 설명
Hand Alignment 는 말단 Flange 의 위치 좌표 (x,y,z,) 를 유지하면서 , 말단 Flange 의 방향을 조정하는 
동작입니다 . 말단 Flange 의 방향에 따라 Hand Alignment 동작의 방향이 바뀝니다 .

MoveTo 화면

순서 1 동작을 활성화합니다 .

 버튼을 누르면 팝업 화면이 나타납니다 .

Yes 를 눌러 동작을 활성화합니다 .
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MoveTo 화면

서보 ON 을 유지한 상태로

 또는  버튼을 누르면 이동이 시작됩니다 .

【중지】：스크린의 버튼 또는 티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치에서 손을 뗍니다 .
【완료】：팝업 화면으로 완료를 알려 줍니다 .

MoveTo 화면
순서 4 이동을 시작합니다 .

서보 ON 을 합니다 .순서 3

티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치를 눌러 
서보 ON 을 합니다 . ON

사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

좌표계와 동작 방법 및 속도를 선택합니다 .순서 2

・좌표계：
선택한 교시 파일과 조작하려는 좌표계를 일치시킵니다 .
・  월드 좌표계 ( 직교 좌표계 )

・  조인트 좌표계

・동작 방법：
월드 좌표계  에서 2 점 간의 이동 모드를 선택합니다 .

・  : 직선 보간 동작 . 최단 경로로 이동합니다 .

・  : PTP 동작 . 일정한 속도와 각도로 곡선을 그리며 이동합니다 .

・동작 속도：
슬라이드 바를 움직여 동작 속도 (%) 를 조정합니다 .

「MoveTo Target」에 의한 로봇의 동작

Jog 화면

목표 위치를 선택합니다 .

・위치 데이터의 선택：

Jog 화면에서  버튼을 눌러 

위치 데이터 선택 화면을 확인합니다 .
위치 데이터를 클릭하여 선택을 완료합니다 .

순서 1

：Target Data 화면에 표시된 좌표로 이동합니다 .
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사용설명서

- ZERO - 사용설명서

교시 순서

교
시 

순
서

XYZ 모드 MoveTo 모드 Joint 모드

PathCheck 모드

P.28　「Path Check」에 의한 로봇의 동작

리스트의 좌표 데이터를 따라 이동합니다 .

위치 데이터 리스트

이동 버튼

동작 방법      ( 각각의 위치 데이터에 개별 설정됩니다 .)

여러 Target Position 으로 순차적으로 이동하며 위치 데이터와 로봇의 동작을 사전에 점검
할 수 있습니다 .

좌표계 조작 모드를 선택합니다 .
- XY Coord : 로봇을 X, Y, Z, Rz, Ry, Rx 방향으로 움직일 수 있습니다 ..

- Joint Coord : 로봇을 각 축을 기준으로 회전하여 움직일 수 있습니다 .

2 점 사이를 이동하는 동작 모드를 선택합니다 .
- Linear MoveTo : 최단 경로로 이동합니다 .

- PTP MoveTo : 일정한 속도와 각도로 곡선을 그리며 이동합니다 .

좌측에서 선택한 Target Position 을 순차적으로 가져옵니다

선택한 Position 을 제거합니다 .

선택한 Position 을 한 줄 위로 이동합니다 .

선택한 Position 을 한 줄 아래로 이동합니다 .

Path Check 의 모든 Position 을 삭제합니다 .
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：리스트의 좌표 데이터를 따라 매니퓰레이터를 동작시킵니다 .

「Path Check」에 의한 로봇의 동작

순서 2 동작을 선택하고 활성화합니다 .

 또는  버튼을 누르면 팝업 화면이 나타납니다 .

Yes 를 눌러 동작을 활성화합니다 .

Path Check 리스트의 모든 Position 을 처음부터 끝까지 이동합니다 .

선택된 Position 들을 한 Position 씩 이동합니다 .

Path Check 화면

서보 ON 을 유지한 상태로

 또는  버튼을 누르면 이동이 시작됩니다 .

【중지】：스크린의 버튼 또는 티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치에서 손을 뗍니다 .
【완료】：팝업 화면으로 완료를 알려 줍니다 .

Path Check 화면
순서 4 이동을 시작합니다 .

서보 ON 을 합니다 .순서 3

티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치를 눌러 
서보 ON 을 합니다 . ON

Jog 화면

티칭 파일에서 원하는 위치를 리스트에 추가합니다

・위치 데이터의 선택：
Jog 화면 좌측에서 원하는 위치 데이터를 선택합니다 . 

 버튼을 눌러 선택한 위치 데이터를 우측의 리스트에 추가합니다 . 

, , , ,  버튼을 활용하여 리스트를 작성합니다 .

순서 1



 29

3

J1 :      0 deg
J2 :   -20 deg
J3 : -100 deg
J4 :      0 deg
J5 :   -60 deg
J6 :      0 deg
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매니퓰레이터를 조작 불가능한 위치에서 복구시킵니다 .

조인트 좌표계에서 Jog 동작으로 이동

조인트 좌표계 에서 티칭 펜던트를 조작하여 , 매니퓰레이터를 조작 가능한 위치（직교 좌표계의 이동 
불가 지점이 아닌 자세）로 이동시킵니다 .

예）각 조인트의 값

자세의 이미지

대략 왼쪽 그림과 비슷한 자세가 되도록 합니다 .
현재 위치 화면에서 각 조인트의 각도도 확인하면서 구동시키기 바랍니다 .

조작이 가능한 위치의 예

Joint 화면

순서 1  티칭 펜던트 본체의 Enable 스위치를 눌러 서보 ON 을 합니다 .

순서 2  Joint 화면에서 매니퓰레이터를 조작하여 , 매니퓰레이터를 조작 가능한 

위치로 이동시킵니다 .

방법 1

이동 불가 지점으로부터의 복구

ON
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J1 :      0 deg
J2 :   -20 deg
J3 :  -100 deg
J4 :      0 deg
J5 :   -60 deg
J6 :      0 deg

MoveTo 화면
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조인트 좌표계의 교시 포인트에  로 이동

  포인트 !

  포인트 !

미리 조인트 좌표계 교시 포인트（예：Joint_Start[0]） 에 월드 좌표계에서 이동 가능한 위치를 저장해 놓
습니다 . 교시 중 월드 좌표계의 조작 불가능한 지점에 있다 하더라도 , 조인트 좌표계로 전환하고 나서 

 로 이동하면 쉽게 복구할 수 있습니다 .

복구 이후 , 월드 좌표계로 전환하여 교시를 재개할 수 있습니다 .

예：Joint_Start[0] 에 이동 가능한 지점을 등록합니다 .

월드 좌표계
동작 범위 내더라도 자세에 따라 이동 불가 지점이 있습니다 .

조인트 좌표계
동작 범위 내에서는 자유롭게 이동할 수 있습니다 .

월드 좌표계  로 동작 중에 매니퓰레이터의 이동 불가 지점에 도달하는 경우 ,  은 

사용할 수 없게 됩니다 . 조인트 좌표계  로 전환하여  를 사용하거나 , JOG 화면에

서 별도로 조작하여 이동 불가 지점으로부터 이동시켜 주시기 바랍니다 .

월드 좌표계의 이동 불가 지점을 회피할 때 , 조인트 좌표계를 활용합니다 .

티칭 펜던트를 이용한 Jog 동작이나 MoveTo Target  동작이 사용 불가능한 경우 ,
매니퓰레이터의 브레이크를 해제하여 수동으로 조작하십시오 .

각 매니퓰레이터의 브레이크 해제 스위치와 주의 사항에 대해서는 사용설명서의

「 A  종합　 4  운반」 을 참조하여 주시기 바랍니다 .

각 조인트 값의
예시

자세의 이미지

방법 2
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4. 소프트웨어 업데이트 방법

사용 중인 티칭 펜던트 소프트웨어의 버전은
Home 화면에서 확인할 수 있습니다 .
※ 사진의 버전은 개발 중의 예시입니다 .

소프트웨어 업데이트 전에 교시 파일은 PC 에 백업하는 것을 권장합니다 .

순서 1 소프트웨어 업데이트 파일을 다운로드합니다 .

PC 에서 티칭 펜던트로 파일을 전송합니다 .

USB 메모리의 최상위 위치에 소프트웨어 업데이트 파일을
저장합니다 .

티칭 펜던트 본체의 USB 단자에 USB 메모리를 연결합니다 .

제우스 제로 홈페이지에서 업데이트 파일을 다운로드합니다 .
다운로드 주소 : http://zero.globalzeus.com/downloads/

만약 , 해당 위치에서 업데이트 파일을 확인할 수 없는 경우 서비스 대리점에 문의하십시오 .

1. PC 에서 티칭 펜던트로 전송

순서 2

Home 화면

e-mail
zero@globalzeus.com

서비스 센터　　제우스 : 경기도 화성시 안녕남로 132

TEL
031-5187-1000~1

FAX
031-267-4720
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Setting 화면  의 Software Update  버튼을 

클릭합니다 . 파일을 선택하는 팝업 화면이 나타납니다 .

USB 메모리 표시 경로 '/media/pi' 로 이동하여 USB 메모리 폴더
를 선택합니다 .

 버튼을 클릭하여 파일을 선택합니다 .

2. 티칭 펜던트에서 소프트웨어 업데이트

선택된 업데이트 파일을 확인합니다 .

Setting 화면  의 Software Update  버튼을 클릭합니다 . 

팝업 화면에서  버튼을 클릭하여 업데이트를 실행합니다 .

소프트웨어 업데이트 진행이 완료될 때까지 기다립니다 .
(1~2 분 )

업데이트가 완료되면 팝업 화면이 나타납니다 .

 버튼을 클릭하여 소프트웨어를 재실행합니다 .

Setting 화면  에서 소프트웨어 버전을 
확인합니다 .

업데이트 파일을 선택합니다 .

소프트웨어 업데이트를 실행합니다 .

재부팅 후 업데이트 완료를 확인합니다 .

순서 1

순서 2

순서 3

Setting 화면

파일 선택 화면

업데이트 진행 중 전원을 차단하지 마세요 . 
프로그램 오류가 발생합니다 . 

Home 화면

0.0.8
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