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사 업 명 제품 제조현장 작업파트너 로봇 기술 개발

사업개요 

및

추진경과

○ 추진배경

- 산업 형태가 다품종 소량생산으로 변화하면서 이를 지원하는
셀-생산방식의 유연한 생산 시스템이 중요해짐

- 다수의 소형 로봇을 활용하여 생산성을 향상하기 위해서는

제조용 로봇을 복잡하고 변화가 수시로 발생하는 작업현장에서
사람, 장비들과 협업하도록 하는 지능기술이 필요함

- 이를 위하여 특화된 H/W 기술과 함께 안전기술, 센서기술,

로봇제어기술, 인공지능 등의 요소 기술과 현장 적용과정에서
이들을 융합시키고 적용하는 기술 개발이 필요함

○ 추진기간 : 2020.01. ~ 2025.12.

○ 총사업비 : 9,143백만원 (6년, 국비)

○ 주요내용

- 이동-조작로봇 플랫폼 기술 개발

· 전방향 이동 플랫폼 및 (로봇암+이동/상승) 플랫폼 개발
· 이동 플랫폼 Work Holder 개발

· 로봇용 전자피부 및 유니버설 그리퍼 개발

- 인공지능 기반 안전 이동 작업기술 개발
· 안전협업을 위한 오류/실수/위험대응기술 개발

· VR/MR 기반 이동조작로봇의 공유작업지능 개발

· 제조공간 내 협조 자율이동작업기술 개발
- 로봇기반 유연 자동화 가공시스템 개발

· 로봇-공작기계의 머신텐딩기술 개발 (표준대응)

○ 추진경과

- (2020.04.) 요소기술별 기능 및 요구사항 정의

- (2020.07.) 시스템 통합 계획 확정
- (2020.10.) 요소기술 설계 내용 검토

- (2021.04.) 요소기술 개발내용 공유 및 조정 예정

- (2022.08.) 이동-조작로봇 플랫폼 규모 축소 및 역할 재정의



(작업 파트너 로봇 및 Factory RaaS 개발)
- (2024.10.) 이동-조작로봇플랫폼과머신텐딩과머신텐딩통합진행중

- (2025.10.) 작업파트너 로봇 플랫폼 통합 테스트

사업수행자
(관련자및

업무분담내용)

○ 최초 입안자 및 최종 결재자
- 최초 입안자 : 지상훈 수석연구원

- 최종 결재자 : 이낙규 원장

○ 사업 관련자 (주요 참여연구원) : 소병록 외 117명

구분 성명 직급 수행기간
담당업무

(업무분담 내용)

총괄책임자 소병록 수석연구원 ‘20.01~현재 사업총괄, 작업파트너
로봇 통합

참여연구원 양기훈 수석연구원 ‘20.01~현재 협조작업지능
참여연구원 유수정 수석연구원 ‘20.01~현재 이동지능
참여연구원 원찬희 선임연구원 ‘20.01~현재 로봇 전자피부
참여연구원 권오흥 수석연구원 ‘20.01~현재 AR/VR
참여연구원 이상원 수석연구원 ‘20.01~현재 이동플랫폼
참여연구원 이동윤 수석연구원 ‘20.01~현재 유연제조기술
참여연구원 이수웅 수석연구원 ‘20.01~현재 안전기술

다른기관 또는

민간인 관련자

○ (예정) 국내 협동로봇 제조사

○ (예정) 국내 자율이동솔루션 공급사

추진실적

○ 요소기술 설계 (2020.10)
- 이동-조작 플랫폼, 그리퍼, 전자피부, VR/AR 기반 공유작업지능,

의미지도, 안전기술, 로봇-장비 머신텐딩

<로봇암 탑재 가능한 독립 이동 플랫폼 설계>
<12자유도 3지형 유니버설 그리퍼 기구, 피부용 촉
각 출력 소자용 소재/설계/제작 공정 기술 설계>

 

<VR/AR 기반 공유작업지능 및 의미지도 설계> <협업로봇-공작기계 간 인터페이스 설계>



○ 최종목표 Factory RaaS 개발 (2022.08)

- 사용자가 구독 가능한 서비스 형태의

1) 제조현장 작업파트너 로봇과 2) 관리시스템 개발

○ 이동조작플랫폼과 머신텐딩 통합 진행 (2024.10)

<듀얼암/리프트 포함된 이동조작플랫폼과 가공장비간 머신텐딩 통합 진행중>

○ 작업파트너 로봇플랫폼 통합 테스트 (2025.10)


