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Disclaimer
본 자료는 알에스오토메이션 주식회사(이하 “회사“)에 관한 일반적인 정보제공 목적으로만 작성된 참고 자료입니다. 본 자료는 자본시장과 금융 투자업에 관한 법률상 증권의 매수 또는 인수에 
대한 청약의 권유를 구성하지 아니하며, 본 자료의 어떠한 부분도 본 자료와 관련된 어떠한 계약, 약정 또는 투자 결정의 근거가 되거나 그와 관련하여 신뢰될 수 없습니다. 회사의 기업공개 및 상장과 
관련하여 이루어지는 보통주의 매수 또는 인수에 대한 청약의 권유는 위 주식의 모집에 관하여 자본시장법과 금융 투자업에 관한 법률에 따라 작성되는 투자설명서, 예비 투자설명서 또는 간이 
투자설명서에 따르며 투자 판단을 함에 있어 투자설명서, 예비 투자설명서 또는 간이 투자설명서에 의존하여야 한다는 점을 유의하시기 바랍니다.

회사는 본 자료에 기재된 정보에 대해서 별도의 독립적인 확인 과정을 거치지 아니하였습니다. 본 자료에 포함된 정보나 의견의 공정성, 정확성 또는 완결성과 관련해서는 어떠한 진술 및/또는 
보장도 제공되지 아니하며, 본 자료에 포함된 정보나 의견의 공정성, 정확성 또는 완결성에 관하여 신뢰하여서도 아니 됩니다. 본 자료에 포함된 정보는 본 자료 제공 당시의 상황에 기초하여 
해석되어야 하며, 본 자료 제공 이후의 변화를 반영하도록 업데이트되지 않을 것입니다.

회사 및 계열회사, 그 임직원 및 자문사 등 회사와 관련된 어떠한 자도 고의 또는 과실 여부를 불문하고 본 자료 및/또는 그 기재 내용을 이용함으로 인하여 발생하거나 기타 본 자료와 관련하여 
발생하는 어떠한 손해에 대해서도 민사·형사 및 행정상의 책임을 일체 부담하지 아니합니다.

본 자료는 장래에 관한 회사의 예측을 반영하는 정보(이하 “예측정보“)를 포함하고 있습니다. 이러한 예측정보는 회사가 통제할 수 없는 미래에 관한 가정들에 근거한 것으로서 관련 예측정보에 
의하여 예정된 바와 다른 결과가 초래될 위험 및 불확실성이 있습니다. 회사는 예측정보와 관련하여 본 자료 제공 이후에 발생하는 새로운 변경 사항을 업데이트할 의무를 부담하지 않습니다. 본 
자료의 전부 또는 일부는 어떠한 방식으로도 분리되거나, 재생산되거나, 재분배되어서는 아니 되며, 본 자료에 포함된 정보는 공지의 사실이 되기 전에는 기밀로 취급되어야 합니다.

본 자료를 제공받음으로써 귀사(하)는 전술한 제한사항에 구속됨에 동의하는 것으로 간주하며, 추후 본 자료를 회사에 반환하는 경우에도 전술한 제한사항에 따른 구속은 그대로 유지됩니다.
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미국 제조업 리쇼어링과 알에스오토메이션
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https://youtu.be/SfLOqPxFi7o
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데이터는 하드웨어에서 나온다
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Operational
Setting

Domain-Specific

◦ Aparse

◦ Easily Labeled

◦ Accurate

Quality Data
Controller

(Brain)

Drive
(Muscle)

Encoder
(Sense)
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Force and Motion
Physical Output

Drive

Perception
Encoder

PC-based Reasoning
/ Inference

Controller

Tuning Control
Platform

Optimization & Training
Dataset
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알에스오토메이션 ⻬⍰⢜ �u의 성ڥ 전략
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• Higher processing power
• Real-time control
• Security

PC-based Controller Edge Computing

• High-resolution
• Noise immunity

Encoder

Performance Improvement

• High-speed control loop
• AI-based tuning
• Security

Servo Drive On-device
Learning

Event-based Data
Management

Pre-processing

Üæ� ⢘트ሔ ⺼ᅛⶬ

Quality Data
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