
※유럽용 매뉴얼을 사용하시는 경우→페이지 3으로

(1) 사이트 왼쪽 위의 ‘메인 페이지’를 클릭합니다.
(2) 로봇에서 ‘기종을 선택’을 클릭합니다.
(3) 로봇 기종명을 선택합니다.

(기종명을 모르는 경우→페이지 2로)

→ 2. 로봇 매뉴얼로

(1) 검색 필터에서 ‘매뉴얼’에 체크 표시를 합니다.
(2) 선택란에 체크 표시를 합니다.
(3) ‘일괄 다운로드’ 버튼을 클릭합니다.

로봇 매뉴얼을 다운로드할 수 있습니다.
(4) 대응 컨트롤러에서 컨트롤러 기종명을 선택합니다.

(기종명을 모르는 경우→페이지 2로)

→ 3. 컨트롤러 매뉴얼로

1. 로봇 선택 2. 로봇 매뉴얼 3. 컨트롤러 매뉴얼

(1) 검색 필터에서 다음의 항목에 체크 표시를 합니다.
‘설치·접속’, ‘설명서’, ‘문제 해결’

(2) 선택란에 체크 표시를 합니다.
(3) ‘일괄 다운로드’ 버튼을 클릭합니다.

컨트롤러 매뉴얼을 다운로드할 수 있습니다.

※로봇 매뉴얼에서 다운로드한 것도 표시되는 경우가
있습니다.

※옵션 기능을 사용하시는 경우에는
검색 필터에서 ‘옵션 매뉴얼’에 체크 표시를 하고
해당 매뉴얼을다운로드해 주십시오.

(2)

(3)

(4)

(1)

(3)
(1)

(2)

(3)
(2)

매뉴얼 다운로드 가이드
(유럽용 매뉴얼 이외)

1

※언어에 따라 다운로드할
수 있는 매뉴얼의 수가
다른 경우가 있습니다.



제품에 첨부된 제어부 사양서(소프트웨어) 페이지 위쪽에
기재된 제품명을 참조하면 기종명을 알 수 있습니다.

A. 기종명의 기재 예: 제어부 사양서

로봇이나 컨트롤러의 명판에 각각 기종명이 기재되어
있습니다.

B. 기종명의 기재 예: 명판

매뉴얼 다운로드 가이드
(기종명 확인)

【Importance】
ECONTROLLER SETTING LIST ( You must set the following data after initialized ) BX200LFE02002

CHECK CHARGE

2001 ROBOT MODEL MACHINE SERIES   MACHINE MODELNUMBER OF AXE SERIAL No. *-A001,B001 rev. does not necessarily

　 ■(  34　 ) (　77   ) (  8  ) (　   　)  correspond to machine rev.

■77:BX200L-C001  

2004 MECHANICAL MOTION LIMITS    JT1        JT2       JT3        JT4       JT5        JT6        JT7-8         

 UPPER LIMIT      ■ (  160  )  (  76  )  (   90  )  (  210  )  (  125  )  (  210  ) (No Change)

LOWER LIMIT      ■ ( -160  )  ( -60  )  (  -75  )  ( -210  )  ( -125  )  ( -210  ) (No Change)

로봇의 명판

컨트롤러의 명판

(a) RS050NFE02001
로봇의 기종명 컨트롤러의 기종명

제어부 사양서(소프트웨어) 위쪽

2

기종명은 기본적으로 아래의 3가지 패턴(또는 유사한 표기)으로 기재되어 있습니다.

기종명에 대하여

(b-1) 3RS050N-B001
로봇의 기종명

(b-2) 30E02G-A001
컨트롤러의 기종명

(a), (b-1) 또는 (b-2)를 기재

(b-1)을 기재

(b-2)를 기재



※유럽용 이외의 매뉴얼을 사용하시는 경우
→페이지 1로

(1) 사이트 왼쪽 위의 ‘메인 페이지’를 클릭합니다.
(2) 로봇에서 ‘기종을 선택’을 클릭합니다.
(3) 로봇의 기종명을 선택합니다.

(기종명을 모르는 경우→페이지 2로)

→ 2. 로봇/컨트롤러 매뉴얼로

(1) 매뉴얼의 언어를 영어로 변경합니다.
(2) 검색 필터에서 ‘설명서’에 체크 표시를 합니다.
(3) ‘다운로드’ 버튼을 클릭합니다.

로봇/컨트롤러 매뉴얼을 다운로드할 수 있습니다.

1. 로봇 선택 2. 로봇/컨트롤러 매뉴얼

매뉴얼 다운로드 가이드
(유럽용 매뉴얼)

3
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