
RCC Device 는 Remote Center Compliance 의 기능을 

고무 부품을 이용하여 실용화한 디바이스입니다. 로보트나 

자동 조립기계의 팔과 그립퍼간에 장착하는 것으로 

조립되는 부 품간의 수평방향 및 각도방향의 오차를 

수정하여 조립을 원 활하게 합니다. 축의 어긋남에 의한 

불량이나 시간손실을 감소시켜 기계의 손상을 방지하기 

때문에 제품의 품질, 생산성 향상에 큰 효 과를 

발휘합니다.

BL WRIST COMPLIANCER 는 로보트, 혹은 

전용기계에서의 삽입작용을 할 시에 위치오차를 수정하는 

디바이스입니다. LOCK-UP RCC Device 는 종래의 RCC 

Device 에 Floating상 태를 공기압으로 Lock-up 하는 

기능을 추가하습니다. 삽 입작용에 있어서 로보트 또는 

전용기계를 삽입위치까지 이 동시킬 사이에 RCC Device 

의 콤플라이언스 기능을 Lock시 키는 것으로 고속•

고가속도의 운전이 가능함으로써 공정별 소요시간을 

단축시킵니다.

■VTR 해드 주변부품 조립

■자기디스크장치 조립 

■CD플레이어 조립 

■모터 조립

■LSI 검사설비 (Loading) 

■프린트기반의 부품조립 

■엔진의 벌브조립 

■자동변속기의 벌브조립

■교류발전기 조립 

■카 에어콘 조립 

■카 오디오 조립 

■의료기기

■항공기 외부판의 드릴가공 

■항공기 외부판의 연마작업 

■리밍

■Tool의 위치결정과 교환 

■자동계측(검사) 

■금형의 위치조합

조립•삽입용도 기타 용도

1  RCC-001-BS     2  RCC-112-BS    3  RCC-212-BS    4  RCC-321-RH

1  LUR-111      2  LUR-212      3 LUR-321

1

1

2

2

3

3

4

Model:
Model:

주요적용분야 Applications

BL-RCC-E013

-001
-111
-112
-113
-211
-212
-213
-321

-111
-112
-113
-211
-212
-213
-321
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Remote Center Compliance의 원리

Remote Center Compliance 의 원리는 1977년 미국 M.I.T . 
대학의 Charles Stark Draper 연구소에서 개발되었습니다. 이 
구조의 특징 은 축과 삽입구멍에 있어서 부품간의 수평방향의 
오차와 각도방향 의 오차를 각각 독자적으로 달성하지 않고 
수정하는 것입니다. 그 원리를 샤프트를 구멍에 삽입하는 예로서 
설명을 합니다. 

(a)샤프트와 구멍에 수평방향의 오차가 있는 경우 구멍에 
경사면이 있으면 샤프트의 선단부분에 수평방향의 분력이 
작용합니다.

(b)이 힘은 거의 탄성의 중심에 따라서 작용하기 때문에 
샤프트는
수평방향으로 이동하여 가기 때문에 쉽게 삽입이 되어 집니다. 

(c)샤프트와 구멍에 각도방향의 오차가 있는 경우 2점의 접촉이 
발 생합니다. 

(d)2점의 반력에 의해 발생한 모멘트에 의해 탄성의 중심 주위에 
회 전이 발생하여 샤프트는 구멍에 삽입되어 갑니다. 

(e)이 두가지의 자유도 관계를 조합한 것이 Remote Center 

제품선정시에, 특히 수평방향의 강성 KL와 각도방향의 

강성 RC이 중요한 포인트가 됩니다. 조립을 완성하기 

위해서 필요한 KL와 RC의 값은 역학적인 계산에 의해 

근사적으로 도출하는 것이 가능합니다. 샤프트를 구멍에 

삽입할 경우를 예로써 표시합니다.

모델 선택 사항
2. 샤프트와 구멍의 오차 및
    기타 조건의 정의

F ： 삽입력 [kgf]            X ： 수평방향오차 [cm]

α : 각도방향오차 [rad]    D ： rnajddml wlrrud [cm] 

d : 샤프트의 직경 [cm]    μ ： 마찰계수 

θ : 접촉면의 각도 [deg]  C ： 틈새 비율 (D-d)/D

3. 샤프트 삽입력과 삽입의 깊이의 관계 그림

4. 삽입완성에 필요한 KL 와 RC 의 값

1. 샤프트의 어프로치에서 삽입 완성까지의 패턴

삽입을 완성하기 위해 필요한 KL 와 RC 의 값은 다음과 같은 수식에서 구할 수 있습니다

※ 상기에서 구한 KL 및 RC 의 값보다 작은 값을 가진 디바이스를 사용하시면 삽입을 완성할 수 있습니다. 디바이스의 싸이즈, 중량 및 기타 사양도 고려하신 후에 사용조건에    
가장 맞는 디바이스를 선정하여 주십시오. 

RC= 2CDF

μα2
KL=

F

X̶（　　　）
sinθ-μcosθ

cosθ+μsinθ

부착예 (Installation) 각방향강성 (Stiffness in each direction)오차수정방향 (Positional error correction direction)

Center of compliance Center of compliance Center of compliance

로보트 팔

Stopper

Arm-side plate

Rubber element (HCL)

Gripper-side plate

Shaft

H
o
le

Misalignment

Gripper

RCC Device
(LUR)

LUR 
(RCC Device)

LUR 
(RCC Device)

L

(a)
어프로치

(b)
경사면에
1차 접촉

(c)
1차 접촉

(d)
2차 접촉

(e)
삽입완성

In
s
e
rt
io
n
 f
o
rc
e
 L
L

Initial contact
with chamfer

One-point contact 
with hole

Two-point contact
with hole

Depth of insertion

Axial force
 Lateral force

Contact force

RCC-□□□-□□

●Gripper측 Plate

H=위치 확인용 큰 凹가 부착 

S=위치 확인용 작은 凹가 부착 

●Arm 측 Plate 

R=위치 확인용 작은凹가 부착 

B=위치 확인용 작은 凹가 부착 

●고무 엘레멘트 종류 

01=HCL-01 , 11=HCL-11 

12=HCL-12 , 13=HCL-13 

21=HCL-21 

●디바이스 외경 

0=45mm , 1=61mm 

2=89mm , 3=98mm 

●RCC Device 를 표시합니다.

●삽입할 부품의 선단과 탄성의 중심이 일치하도록 부착하여 

주십시오. 

●디바이스 손상의 원인이 되므로 각 방향 오차수정량 이상의 변위 및 

회전방향의 토크를 디바이스에 주지 않도록 하여 주십시오. 

●RCC-001-BSL 와 BS 는 구조상 Stopper가 1개만 장착되므로 

회전방 향의 변위규제가 불가능합니다. 이 때문에 14deg이상의 

회전변위를 가하지 않도록 특히 주의하여 주십시오. 

●기름이 많은 곳, 기타 특수한 환경이나 축 수평자세로 사용할 

경우에 는 당사에 문의하여 주십시오.

RCC-001-BSL RCC-001-BSRCC-111-BS RCC-112-BSRCC-113-BSRCC-211-

RH
RS
BH
BS

RH
RS
BH
BS

RH
RS
BH
BS

RH
RS

RCC-212- RCC-213- RCC-321-

(30)

(5)

(2)

̶

4.6

̶

730

12

80

±2.5

̶

̶

̶

294

49

19.6

4.4 4.4 4.4 6.8 6.8 8.3 11.2

294

49

19.6

1,274

137

49

1,274

225

88

1,323

137

49

637

137

49

1,323

225

88

2,646

264

98

490

137

49

(30)

(5)

(2)

40

8.5

430

720

10

80

±2.5

±2.0

̶

̶

(130)

(14)

(5)

91

11.6

4,020

2,420

29

160

±2.8

±1.1

±7.5

(45)

(50)

(14)

(5)

52

7.4

1,300

890

22

160

±2.8

±2.0

±7.5

(45)

(130)

(23)

(9)

46

26.8

4,470

2,980

81

160

±2.8

±2.0

±7.5

(45)

(135)

(14)

(5)

163

17.9

4,720

3,210

86

230～270

±3.8

±1.0

±7.0

(70)

(65)

(14)

(5)

114

9.8

2,760

1,340

63

230～270

±3.8

±1.3

±7.0

(70)

(135)

(23)

(9)

107

30.4

7,600

3,210

240

230～270

±3.8

±1.4

±7.0

(85)

(270)

(27)

(10)

160

32.1

20,700

5,360

310

420～460

±5.1

±1.4

±8.5

(115)

Note ： 1.  L 길이는 End-Effector 의 부착면에서 탄성 중심까지의 거리입니다. 사용시에는 작용점(삽입시의 접촉면)과 탄성의 중심을 일치시켜 주십시오.

2. 상기의 강성치는 탄성의 중심위치의 값입니다. 

3. Plate 및 Stopper의 재질은 알루미늄입니다. 

4. 각도방향의 오차수정량은 강성의 중심위치에서 삽입작업이 행하여질때만 이에 해당됩니다. 

KL:  수평(X・Y)방향 
　　　　　kgf/cm

RC:  각도(θ)방향 

　　　kgf・cm/rad

KA:   축(Z) 방향 

               kgf/cm

RT:  회전(α)방향

　　　kgf・cm/rad

수평(X・Y)방향
                    mm

각도(θ)방향

                    deg

회전(α)방향

                　deg

회전(α)방향한계 토크
       N・m(kgf・cm)

제품중량

　　　　            g

오
차
수
정
량

모델

허
용
가
중

압축방향

인장방향

가한중량 (참고)

L  길이　　　mm

각 

방 

향 

강 

성

※2

※1

0～55℃,  0～90% (Non-condensing)

N
(kgf)

N
(kgf)

N
(kg)

사용온도•온도범위

※1 RCC-001-BSL 는 수평방향오차만  수정하는 디바이스입니다. 
※2 로보트 등 이동시의 가속도에 의한 RCC Device 의 고무엘레멘트가 옆으로 흔들림이 발생할 수가 있습니다. 
(로보트의 이동에 의한 가속도가 있는 경우는 LOKC-UP RCC Device 를 사용하여 주십시오.)

제품번호 안내 RCC Device Code 취급상의 주의점 Notes on Installation

주요사양 Specifications
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（비고）  1. L 길이는 End-Effector 의 부착면에서 탄성의 중심까지의 거리입니다. 사용시에는 작용점(삽입시의 접촉면)과 탄성의 중심을 합치시켜 주십시오 . 

              2. 상기의 강성치는 탄성의 중심위치의 값입니다. 

              3. Plate 및 Stopper의 재질은 알루미늄입니다. 

              4. 각도방향의 오차수정량은 강성의 중심위치에서 삽입작업이 이루어질때만 이에 해당됩니다.

오
차
수
정
정
량

LUR - □□□

●고무엘레멘트 종류

11=HCL-11 , 12=HCL-12 

13=HCL-13 , 21=HCL-21 

●디바이스 외경 

1=65mm , 2=89mm 

3=98.5mm 

●LOCK-UP RCC 를 표시합니다.

LUR-111 LUR-112 LUR-113 LUR-211 LUR-212 LUR-213 LUR-321

(130)

(14)

(5)

107

13.2

4,110

2,480

39

1,274

137

49

490

137

49

1,274

225

88

1,274

137

49

1,274

225

88

2,646

264

98

490

137

49

(50)

(14)

(5)

60

7.6

1,830

900

29

(130)

(23)

(9)

55

26.8

6,220

2,990

105

(130)

(14)

(5)

163

17.9

4,720

3,210

86

±2

±1°

±0.5

±6°

Lateral, cocking directions

M3×1

M3×1

0.39～0.68（4～7）

±0.1

0～55℃,   0～90% (Non-condensing)

270 380 560

(50)

(14)

(5)

114

9.8

2,760

1,340

63

(130)

(23)

(9)

107

30.4

7,600

3,210

240

(270)

(27)

(10)

160

32.1

20,700

5,360

310

KL:  수평 (X・Y) 방향
　　　　　kgf/cm

RC:  각도 (θ) 방향

　　　kgf・cm/rad
KA:  축 (Z) 방향

　　　　　kgf/cm

RT:  회전 (α) 방향

　　　kgf・cm/rad
수평 (X・Y) 방향
                    mm

각도 (θ) 방향

                    deg

축 (Z) 방향

                　 mm

회전 (α) 방향

                    deg

사용온도•온도범위

제품중량 

                        g

모델

허
용
가
중

압축방향

인장방향

가한중량

L   길이　　　　mm

Lock 용 공기압포트 

Unlock 용 공기압포트 

작동공기압

　　Mpa(kgf/cm2)

Lock 시 반복정도 mm

Lock-Up 축 

●삽입할 부품의 선단과 탄성의 중심이 일치하도록 부착하여 

주십시오. 

●디바이스 손상의 원인이 되므로 각 방향 오차수정량 이상의 변위 및 

   회전방향의 토크를 디바이스에 주지 않도록 하여 주십시오. 

●기름이 많은 곳, 기타 특수한 환경이나 축 수평자세로 사용할 

경우에 는 

   당사에 문의하여 주십시오. 

●LOCK-UP RCC Device 의 Floating상태를 Lock, Unlock을 하는 

것은 

   공기압으로 Lock포트에서 Unlock포트를 바꾸는 것으로 하시면 됩 

니다. 

   삽입시에는 Unlock상태로, 이동시에는 Lock상태로 하여 주십시오. 

●LOCK-UP 축은 수평방향, 각도방향(축 수직자세에 의함)에는 

작용합 

N
(kgf)

N
(kgf)

N
(kg)

각 

방
향
강
성

L
o
c
k
 

기
구

 주요 사양 Specifications

제품번호 안내 LUR Code 취급상의 주의점 Note on Installation

RCC-001-BSL

RCC-001-BS

RCC-111-BS
RCC-112-BS
RCC-113-BS
상기 3제품에는 φ7 

자리파기구멍 으로 

사용가능한 육각볼트(M5)를 

각각 5개를 첨부하고 있습니다.

RCC-211-RH
RCC-212-RH
RCC-213-RH

RCC-211-RS
RCC-212-RS
RCC-213-RS

RCC-211-BH
RCC-212-BH
RCC-213-BH
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