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Alignment Stage SAS Series

[ 얼라인먼트 스테이지 구조 ]

모듈 1 모듈 2

▶	 X, Y, Θ 자유도를 가진 모듈을 구성하여 직선 이동 및 	

	 회전 운동이 가능

▶	 고강성 및 고정밀 위치 제어 구조

▶	 콤팩트한 사이즈와 낮은 높이 구현

▶	 톱테이블과 베이스 중공 구조로 광학 시스템 적용 가능

▶	 모듈의 수량, 배치 등을 통해 대형 사이즈 대응 가능

▶	 FPD 제조 장치 및 검사 장치

▶	 반도체 제조장치 및 검사 장치

▶	 프린트 기판 제조 장치  및 검사 장치

▶	 2차 전지 제조 장치 및 검사 장치

▶	 스크린 인쇄기, 마스크 검사 장치

특 징 주된 용도
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Alignment Stage SAS Series

동작원리

기준 위치

Y 방향 이동

센터 중심 회전

X 방향 이동

대각선 방향 이동

선회 이동

← X방향 이동

← X방향 이동

↕ 
Y 
방
향
	
정
지

↓
Y 
방
향
	
이
동

↑
Y 
방
향
	
이
동

→ X방향 이동

→ X방향 이동

←X방향 이동

←  X방향 이동

↔ X방향 정지

↔ X방향 정지

←  X방향 이동

→  X방향 이동

↑
Y 
방
향
	
이
동

↑
Y 
방
향
	
이
동
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Alignment Stage SAS Series

이송 거리 계산

계산식에 사용되는 데이타

임의의 톱테이블 회전각을 이동하기 위해 각 축의 상대 이송량 구하는 식은 다음과 같다.

- δX1 = R COS(δθ + θX1 + θ0) – R COS(θX1 + θ0)

- δX2 = R COS(δθ + θX2 + θ0) – R COS(θX2 + θ0)

- δY1  = R SIN(δθ + θY1 + θ0) – R SIN(θY1 + θ0)

여기서, 	 δX1 	: 	X1 축의 이송거리 [mm] 

		  δX2 	: X2 축의 이송거리 [mm]

		  δY1 	:	Y1 축의 이송거리 [mm]

		  ΘX1	: 	X1 축에 연결된 크로스롤러링 중심의 각도 [ ° ] 

		  ΘX2	:	X2 축에 연결된 크로스롤러링 중심의 각도 [ ° ] 

		  ΘY1	:  Y1 축에 연결된 크로스롤러링 중심의 각도 [ ° ] 

		  Θ0   	: 	이송 전의 톱테이블 각도 [ ° ]

		  Δθ   	: 	테이블의 회전 각도  [ ° ]

		  R     	: 	각 축에 연결된 크로스롤러링 중심원 반경 [ mm ]

품  명 사이즈 R ΘX1 ΘX2 ΘY1

SAS

150 X 250 39 90 270 0

200 X 300 90 135 315 45

300 X 400 95√2 135 315 45

350 X 450 120√2 135 315 45

400 X 500 145√2 135 315 45

500 X 600 195√2 135 315 45

750 X 850 320√2 135 315 45

135° 90°
45°

0°

315° 270°

+ +Y
X1

X2
X2

X1
Y1

Y1

X X

Y

- -

- -

+ +

[ 정사각형 배치 구조 ] [ 마름모형 배치 구조 ]
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Alignment Stage SAS Series

이송량 계산예

정도 평가 방법

[계산 결과]
단위 : mm

형        번  :  SAS 400X500

동작 순서 :  ① X 방향으로 1mm 이송 → ② Y 방향으로 – 2mm 이동 → ③ 톱테이블 현재 위치에서 		

		  센터를 중심으로 +2 ° 회전 → ④ 톱테이블 현재 위치에서 센터를 중심으로 -1 ° 회전

축
상대이송량

① ② ③ ④

X1 1 0 -4.972097 +2.463582

X2 1 0 +4.972097 -2.463582

Y1 0 -2 +4.972097 -2.463582

① 	 X축의 평행 이동에 대해서는 이송량을 그대로 적용

      X1 →  1 mm, X2 → 1 mm, Y1 → 0 mm 이동

② 	 Y축의 평행 이동에 대해서는 이송량을 그대로 적용

      X1 →  0 mm, X2 → 0 mm, Y1 → -2 mm 이동

③ 	 초기 위치 0 °, 회전 각도 2 ° 로 하여 이송량 계산식에

     	 대입하여 각 방향 이송량 확인

         R    = 145√2    δθ = 2 °           θ 0 = 0 ° 

         θX1 = 135      θX2 = 315 °    θY1 = 45 ° 

    	 을 이송 계산식에 대입하면

        - δX1 = 145√2 COS(2 + 135+ 0) – 145√2 COS(135 + 0)

                   	 =	-4.972097 

        - δX2 	= 	145√2 COS(2 + 315+ 0) – 145√2 COS(315+0)

                 	= +4.972097

  - δY1 	 =	145√2 SIN(2 + 45 + 0) –145√2 SIN(45+0)

           	 = 	+ 4.972097 

④ ③과 동일한 방식으로 각 축의 이송량을 구한다.

         R    	= 	145√2     δθ = 2 °        θ 0 = 2 ° 

         θX1 	= 	135      θX2 = 315 °    θY1 = - 1 °

      - δX1 	= 	145√2  COS(-1 + 135+ 2) – 145√2  COS(135 + 2)

                 	 = 	+2.4635822 

      - δX2 	= 	145√2  COS(-1 + 315+ 2) – 145√2  COS(315+2)

                 	 = 	-2.4635822 

      - δY1  	= 	145√2  SIN(-1 + 45 + 2) – 145√2  SIN(45+2)

               	 = 	-2.4635822 

임의의 1점에 동일한 방향으로부터의 위치결정을 7회 반복하여 

정지 위치가 어긋나는 것을 측정하고 그 어긋남 최대차의 1/2을 

구합니다. 이것을 스트로크 중앙부와 양단의 3점에서 실시하고, 

구한 값의 최대값을 반복위치 정밀도라고 정의합니다

기준 평면상에 스테이지를 고정하고 기준 평면에 대한 테이블 

상면의 면 전체를 측정하여, 구한 값의 최대 차이를 평행도라고 

정의합니다.

[ 반복위치결정정도 ] [ 평행도 ]
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Order Information

Specification

Series
(1)

Table Size

(2)

Base Size

(3)

Axis Q’ty

(4)

Precision Grade

(5)

Motor Brand

(6)

Model

(7)

SAS - 150 X 250 - 3X - 무기호 [ MITSUBISHI HG-KR 13 ]

(1) Series SAS : Smart Alignment Stage

(2) Table Size 150 / 200 / 300 / 350 / 400 / 500 / 750

(3) Base Size 250 / 300 / 400 / 450 / 500 / 600 / 850

(4) Axis Size 3X – 3 Axis / 4X - 4 Axis

(5) Repeatability P : 정밀급 (Repeatability ±1㎛)   무기호 : 보통급 (Repeatability ±5㎛)

(6) Motor Brand

MITSUBISHI

YASKAWA

Panasonic

RS Automation

Cool Muscle

FASTECH

Oriental

Autonics

(7) Motor Model

HG-KR 053 / 13 / 23

SGMJV-A5 / 01 / 02

MSMD-5A / 01 / 02

CSMT-A5 / 01 / 02

17 S30A / L30A, 23 S30A / L20A

EzM-42 / 56 / 60

AS 546A / 566A CSK 29

AK 42 / 56 / 60

품  명
테이블

사이즈

베이스

사이즈
스트로크 가반 하중

반복정밀도
평행도 모터 용량

정밀급 일반급

SAS

150 250 ±2.5 x ±2.5 x ±5° 15kg ±1㎛ ±5㎛ 30㎛ 50W

200 300 ±5.0 x ±5.0 x ±5° 15kg ±1㎛ ±5㎛ 40㎛ 50W

300 400 ±5.0 x ±5.0 x ±5° 60kg ±1㎛ ±5㎛ 60㎛ 100W

350 450 ±5.0 x ±5.0 x ±5° 60kg ±1㎛ ±5㎛ 60㎛ 100W

400 500 ±10 x ±10 x ±8° 60kg ±1㎛ ±5㎛ 80㎛ 100W

500 600 ±10x ±10 x ±5° 60kg ±1㎛ ±5㎛ 120㎛ 100W

750 850 ±10 x ±10 x ±3° 100kg ±1㎛ ±5㎛ 180㎛ 200W



7

   
 A

lig
n

m
e

n
t 

S
ta

g
e

   
  ○

 O
rd

e
ri

n
g

 m
e

th
o

d

   
  ○

 S
p

e
ci

fi
ca

ti
o

n

   
  ○

 모
터

사
양

 

   
  ○

 D
im

e
n

si
o

n
 (

치
수

)

S
A

S
-

1
5

0
x

2
5

0
-

  □
X

 
-

□
S

E
R

IE
S

TA
B

LE
 S

IZ
E

B
A

S
E

 S
IZ

E
M

O
T

O
R

 Q
’T

Y
P

R
E

C
IS

IO
N

 G
R

A
D

E

1
5

0
m

m
 X

 1
5

0
 m

m
2

5
0

m
m

 X
 2

5
0

 m
m

3
X

 :
 3

 A
xi

s
무

기
호

 :
 보

통
급

4
X

 :
 4

 A
xi

s
P

 :
 정

밀
급

항
 목

단
 위

Sp
ec

ifi
ca

tio
n

LM
 G

ui
de

#
0

9

Ba
ll 

Sc
re

w
축

경
 Ø

8
, l

e
a

d
 1

m
m

C
ro

ss
 R

ol
le

r B
ea

ri
ng

#
2

0
0

8

St
ro

ke
m

m
 x

 m
m

 x
 °

±
2

.5
 x

 ±
 2

.5
 x

 5
 °

M
ot

or
 c

ap
ac

ity
W

5
0

M
ax

. L
oa

d
kg

f
1

5

R
ep

ea
ta

bi
lit

y
m

m
±

0
.0

0
1

 ±
0

.0
0

5

W
ei

gh
t

kg
f

6
.0

S E R V O

M
IT

S
U

B
IS

H
I

□
H

F
-K

P
 0

5
3

 /
 1

3

Y
A

S
K

A
W

A
□

S
G

M
JV

-A
5

 /
 0

1

P
a

n
a

so
n

ic
□

M
S

M
D

-5
A

 /
 0

1

R
S

 A
u

to
m

a
ti

o
n

□
C

S
M

T-
A

5
B

 /
 0

1
B

S T E P

C
o

o
l M

u
sc

le
□

1
7

 S
3

0
 /

 L
3

0

FA
S

T
E

C
H

□
E

zM
-3

5
 /

 4
2

O
ri

e
n

ta
l

□
P

K
-5

4

□
A

S
C

-4
6

A
u

to
n

ic
s

□
A

K
-4

2

주
) 

상
기

 수
치

는
 M

it
su

b
is

h
i H

G
-K

R
0

5
3

 (
5

0
W

)을
 기

준
으

로
 작

성
한

 참
고

 수
치

 이
므

로
,

사
용

하
는

 모
터

에
 따

라
 달

라
질

 수
가

 있
습

니
다

.

2D/3D 도면과 제품 카탈로그는 아이로보

 홈페이지에서 다운받으실 수 있습니다.



8

   
 A

lig
n

m
e

n
t 

S
ta

g
e

   
  ○

 O
rd

e
ri

n
g

 m
e

th
o

d

   
  ○

 S
p

e
ci

fi
ca

ti
o

n

   
  ○

 모
터

사
양

 

   
  ○

 D
im

e
n

si
o

n
 (

치
수

)

S
A

S
-

2
0

0
x

3
0

0
-

  □
X

 
-

□
S

E
R

IE
S

TA
B

LE
 S

IZ
E

B
A

S
E

 S
IZ

E
M

O
T

O
R

 Q
’T

Y
P

R
E

C
IS

IO
N

 G
R

A
D

E

2
0

0
m

m
 X

 2
0

0
 m

m
3

0
0

m
m

 X
 3

0
0

 m
m

3
X

 :
 3

 A
xi

s
무

기
호

 :
 보

통
급

4
X

 :
 4

 A
xi

s
P

 :
 정

밀
급

항
 목

단
 위

Sp
ec

ifi
ca

tio
n

LM
 G

ui
de

-
#

0
9

Ba
ll 

Sc
re

w
-

축
경

 Ø
8

, l
e

a
d

 1
m

m

C
ro

ss
 R

ol
le

r B
ea

ri
ng

-
#

2
0

0
8

St
ro

ke
m

m
 x

 m
m

 x
 °

±
5

 x
 ±

 5
 x

 5
 °

M
ot

or
 c

ap
ac

ity
W

5
0

M
ax

. L
oa

d
kg

f
1

5

R
ep

ea
ta

bi
lit

y
m

m
±

0
.0

0
1

 ±
0

.0
0

5

W
ei

gh
t

kg
f

6
.0

S E R V O

M
IT

S
U

B
IS

H
I

□
H

G
-K

R
 1

3

Y
A

S
K

A
W

A
□

S
G

M
JV

-0
1

P
a

n
a

so
n

ic
□

M
S

M
D

-0
1

R
S

 A
u

to
m

a
ti

o
n

□
C

S
M

T-
0

1
B

S T E P

C
o

o
l M

u
sc

le
□

1
7

 L
3

0

FA
S

T
E

C
H

□
E

zM
-4

2

O
ri

e
n

ta
l

□
P

K
-5

4

□
A

S
C

-4
6

A
u

to
n

ic
s

□
A

K
-4

2

주
) 

상
기

 수
치

는
 M

it
su

b
is

h
i H

G
-K

R
0

5
3

 (
5

0
W

)을
 기

준
으

로
 작

성
한

 참
고

 수
치

 이
므

로
,

사
용

하
는

 모
터

에
 따

라
 달

라
질

 수
가

 있
습

니
다

.

2D/3D 도면과 제품 카탈로그는 아이로보

 홈페이지에서 다운받으실 수 있습니다.



9

   
 A

lig
n

m
e

n
t 

S
ta

g
e

   
  ○

 O
rd

e
ri

n
g

 m
e

th
o

d

   
  ○

 S
p

e
ci

fi
ca

ti
o

n

   
  ○

 모
터

사
양

 

   
  ○

 D
im

e
n

si
o

n
 (

치
수

)

S
A

S
-

3
0

0
x

4
0

0
-

  □
X

 
-

□
S

E
R

IE
S

TA
B

LE
 S

IZ
E

B
A

S
E

 S
IZ

E
M

O
T

O
R

 Q
’T

Y
P

R
E

C
IS

IO
N

 G
R

A
D

E

3
0

0
m

m
 X

 3
0

0
 m

m
4

0
0

m
m

 X
 4

0
0

 m
m

3
X

 :
 3

 A
xi

s
무

기
호

 :
 보

통
급

4
X

 :
 4

 A
xi

s
P

 :
 정

밀
급

항
 목

단
 위

Sp
ec

ifi
ca

tio
n

LM
 G

ui
de

-
#

1
5

Ba
ll 

Sc
re

w
-

축
경

 Ø
1

4
, l

e
a

d
 2

m
m

C
ro

ss
 R

ol
le

r B
ea

ri
ng

-
#

4
2

St
ro

ke
m

m
 x

 m
m

 x
 °

±
5

.0
 x

 ±
 5

.0
 x

 5
 °

M
ot

or
 c

ap
ac

ity
W

1
0

0

M
ax

. L
oa

d
kg

f
6

0

R
ep

ea
ta

bi
lit

y
m

m
±

0
.0

0
1

 ±
0

.0
0

5

W
ei

gh
t

kg
f

2
0

.5

S E R V O

M
IT

S
U

B
IS

H
I

□
H

F
-K

P
 1

3
 /

 2
3

Y
A

S
K

A
W

A
□

S
G

M
JV

-0
1

 /
 0

2

P
a

n
a

so
n

ic
□

M
S

M
D

-0
1

 /
 0

2

R
S

 A
u

to
m

a
ti

o
n

□
C

S
M

T-
0

1
B

 /
 0

2
B

S T E P

C
o

o
l M

u
sc

le
□

1
7

 L
3

0
 /

 2
3

 S
3

0

FA
S

T
E

C
H

□
E

zM
- 

4
2

 /
 5

6
 /

 6
0

O
ri

e
n

ta
l

□
P

K
-5

4
 /

 5
6

□
A

S
C

-4
6

 /
 6

0

A
u

to
n

ic
s

□
A

K
-5

6

주
) 

상
기

 수
치

는
 M

it
su

b
is

h
i H

G
-K

R
1

3
 (

1
0

0
W

)을
 기

준
으

로
 작

성
한

 참
고

 수
치

 이
므

로
,

사
용

하
는

 모
터

에
 따

라
 달

라
질

 수
가

 있
습

니
다

.

2D/3D 도면과 제품 카탈로그는 아이로보
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Alignment Stage SAS Series

특수 사양

1. 폭 넓은 사이즈

모듈의 다양한 구성과 배치를 통해 다양한 사이즈에 대해 대응이 가능합니다.

2. 다양한 가반 하중

모듈을 구성하는 각 구성 요소의 선정과 구동축의 조합을 통해 다양한 가반 하중에 대해 대응이 가능합니다.
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Alignment Stage SAS Series

특수 사양

3. 다양한 스트로크

얼라인먼트와 이송용 축의 다양한 조합을 통해 다양한 스트로크에 대응이 가능합니다

4. 다양한 사용 자세 및 사용 조건

얼라인먼트 스테이지의 사용 자세 및 급 가감속 등의 다양한 조건에 따라 대응이 가능합니다.

[경사배치] [천장배치]
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