
수부 및 하지 재활 운동 로봇

기술분류

기술구분

거래유형

재활훈련용 로봇

패키징 기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ손목 및 손가락을 포함하는 수부 재활장치와 근육의 상하 승강, 내반 외반 스트레칭을 통한 하지 재활장치에 관한 것임

ㆍ신경계 환자의 발 부위의 질환에 따른 근육을 상하 승강 스트레칭 및 내반 외반 스트레칭을 통해 재활 치료를 할 수

   있는 하지 재활장치

ㆍ재활치료는 집중적이며, 

   장기간의 치료과정 필요

ㆍ치료방법별 다양한 치료장치 필요

ㆍ동시 복합적 치료 불가

ㆍ환자 최적의 재활 치료 효과 제공

   관절 견인 동작, 관절 부위를 눌러주는 글라이딩 동작, 스트레칭시켜주는

   신전동작을 환자의 상태에 따라 선택적으로 제공 가능

ㆍ복합 치료 가능

   견인, 글라이딩, 스트레칭 치료 + 전기자극 치료 + 근육 진동 마사지 치료

   상하 승강 스트레칭 및 내반 외반 스트레칭 수행 가능

수부 재활장치 기술구현

손목 관절을 견인하는 동작과, 환자의 손목 부위에 압력을 가하는 글라이딩 동작 및 손바닥 및 손가락 부분에 대한 스트레칭 동작 수행이 가능함

베이스 플레이트와 손바닥 거치부재를 통하여 손바닥과 팔 부위 고정

슬라이딩 플레이트

베이스 플레이트에 슬라이딩 가능하게 결합

글라이딩 부재

손목 부위를 감싸면서 상기 손목 부위를 가압하여 손목 부위를 감싸면서 상기 손목 부위를 가압하여 

글라이딩 치료 효과 제공

링크부재

슬라이딩 플레이트를 슬라이딩시키거나, 손바닥 거치부재를

축 회전시키거나, 글라이딩 부재를 당겨 손목에 압력을 가함

[수부 재활 장치]



기술 구성
완품 / 부품

동작 기능
스트레칭, 전기자극, 
근육 진동치료

작동 환경
일반 환경

[하지 재활 장치 발판 구성도]

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 3건 /해외 특허 2건

하지 재활장치 기술구현

베이스 프레임

환자가 서거나 앉거나 누울 수 있도록 환자를 지지할 수 있음

제 1 플레이트 

베이스 프레임에 설치되어 발가락 부위가 승강되도록 축 회동 가능

제 2 플레이트

제1 플레이트 내측에 설치되어 발바닥의 측면 부위가 승강되도록 축 회동 가능한 구조를 가지며, 제1 플레이트 내측에 설치되어 발바닥의 측면 부위가 승강되도록 축 회동 가능한 구조를 가지며, 

환자 발바닥의 내반 및 외반 운동 수행

동력전달수단

제1 및 제2 플레이트에 동력 전달

제어수단

발목 및 발바닥을 스트레칭

전기자극 발생수단

하지의 근육에 전기자극 전달하지의 근육에 전기자극 전달

[하지 재활 장치 시제품]

ㆍ병원, 한의원, 물리치료 센터, 

   재활트레이닝 센터,

   체육관에서의 재활 / 물리치료

ㆍ노인, 신경계 질환 환자,  

   근골격계 환자, 재활 치료 필요 환자

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 재활로봇 시장 규모
    2억 달러(2015년 기준. CAGR 18.9%)

ㆍ국내 재활로봇 시장 규모
    18.1억 원(2015년 기준. CAGR 13.4%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

신경계 질환 및 근골격계 질환용 수부 재활장치 KR 2014-0010428 2014.01.28 등록

신경계 질환용 하지 재활장치 KR 2016-0140908 2016.10.27 출원

하지 재활 운동 로봇의 제어 방법 KR 2016-0148644 2016.11.09 출원

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



돈사 관리 시스템

기술분류

기술구분

거래유형

농축산용 로봇

패키징 기술

기술이전 (통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ돈사 내부 환경개선을 위한 입출게이트 장치 또는 돈사 관리용 로봇에 관한 것임
ㆍ돈사 로봇의 돈사 입출을 자유롭게 할 수 있도록 하는 돈사 입출 통제 장치 
ㆍ돈사 이동형 관리로봇의 전원 충전 및 살균제 충전을 위한 단일 로봇장치 

ㆍ입출게이트 장치

   돈사 로봇의 돈사 입출 시 

   사육대상 출입이 가능하여 통제가 어려움

ㆍ돈사 관리용 로봇

   기존 돈사로봇은 돈사 관리 외에 충전,

   살균제, 소독제 공급의 수행기능이 분리되어

   관리가 어려움   관리가 어려움

ㆍ입출통제가 가능한 게이트 장치 제공

   돈사 출입문에 로봇 출입구를 제작하여 입출통제가 가능한 게이트 장치 제공

   돼지가 돈방 외부로 탈출하는 것을 차단하고 관리 로봇의 자유로운 입출입을 보장

ㆍ단일 돈사 관리용 로봇 제공

   전원 충전, 살균제, 소독제, 물 공급을 단일 장치에서 수행가능한 로봇 시스템 제공

   단일 충전 스테이션으로 임무 수행이 가능

   이동형 로봇만으로 환경 감시 및 관리가 가능   이동형 로봇만으로 환경 감시 및 관리가 가능

입출 게이트 장치 기술구현

돈방 펜스

돈사 펜스와 연결되며 하단에 로봇 전용 입출을 위한 출입구를 설치

차단판

일정 간격을 두고 관통홀이 형성되어 있으며, 

잠금홀이 있어 고정 또는 움직임이 가능

가이드가이드

상하로 동작하며 이동로봇이 가하는 힘에 의해 입출 통제를 가능하게 함 

[돈사 관리 로봇 입출 게이트]



기술 구성
완품

동작 기능
시설 관리,
청소, 충전, 이동

작동 환경
축사(돈사)
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적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

입출 통제가 가능한 돈사 KR 2015-0173342 2015.12.07 등록

단일 충전 스테이션, 돈사 관리용 로봇 시스템 및 
이의 제어 방법

KR 2015-0173346 2015.12.07 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



협소 공간용 이동형 용접 로봇

기술분류

기술구분

거래유형

용접용 로봇

패키징 기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ용접용 로봇 아암이 설치된 모바일 베이스 및 용접을 위한 이동형 로봇  

ㆍ회전방향과 관계없이 동일한 토크 출력이 가능한 로봇관절

ㆍ다 자유도 확장이 가능한 로봇 아암 프레임

ㆍ냉각수단이 설치된 축구동장치 로봇

ㆍ기존 로봇관절의 한계

   정밀한 토크출력에 한계

   토크 이력현상 발생

ㆍ기존 용접로봇의 한계

   고온의 특성상 고장 빈번

   자유도에 따른 정밀도 영향 또는 과부하 문제

ㆍ관절의 회전 방향과 관계없이 동일한 토크 출력 가능

ㆍ단열 수단에 의해 과열되지 않고 지속적인 용접 수행가능

ㆍ다양한 작업환경이나 조건에 맞는 로봇 설계, 제작 가능

ㆍ복합 소재로 제작하여 로봇 중량을 줄일 수 있고 높은 작업 정밀도가 가능

ㆍ밀폐 협소 공간 내부에서 자유롭게 이동이 가능하면서 다중 용접이 가능함

이동형 용접로봇 기술구현

모바일 베이스

이동에 용이함

이동수단으로 모바일베이스에 다수의 바퀴가 설치

다축 로봇 아암

이동수단을 갖는 모바일 베이스가 탈착 가능하게 설치

토오치 교환장치토오치 교환장치

모바일 베이스에 설치되고, 로봇아암이 교환하여 용접할 수 있도록 하는 역할

바퀴제어부

복수개의 바퀴 및 바퀴의 구동을 제어하고 조향 제어가 가능베이스 플레이트에 슬라이딩 가능하게 결합 [이동형 용접로봇]



기술 구성
완품 / 부품

동작 기능
용접

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 4건

주요 기술 현황

[축구동장치][이동형 용접장치]

[복합 소재의 로봇 아암 프레임]
[회전형 로봇관절]

[모바일 베이스]

ㆍ자동차, 조선, 에너지 산업 등 

   용접 분야 

ㆍ제조업(협소/밀폐한 장소)의 용접

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 제조업용 로봇 시장 규모
    111억 달러(2015년 기준. CAGR 9.4%)

ㆍ국내 제조업용 로봇 시장 규모
    24,293억 원(2015년 기준. CAGR 5.3%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

관절 토크제어 탄성체 및 이를 적용한 회전형 로봇관절 KR 2014-0194449 2014.12.30 등록

다자유도 확장이 가능한 복합 소재의 
로봇 아암 프레임 및 그 제조방법

KR 2016-0064948 2016.05.26 등록

냉각수단이 설치된 구동모듈, 이를 포함하는 
축구동장치 및 이를 이용한 로봇

KR 2016-0064941 2016.05.26 등록

협소공간 용접을 위한 이동형 로봇 KR 2016-0064929 2016.05.26 등록
시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



손 및 손목 재활 로봇

기술분류

기술구분

거래유형

재활훈련용 로봇

패키징 기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ손목 및 손가락을 포함하는 재활 치료가 가능하도록 보조해주는 손 또는 손목 재활 로봇

ㆍ손 마비 환자가 스스로 재활 운동을 할 수 있고 지속적인 재활치료가 가능하도록 하는 재활 로봇 제공

ㆍGifu University의 손 및 손목 재활 로봇

   손가락 개별 움직임이 가능하나 구조 복잡

   착용법 불편함

ㆍCPM(Continuous Passive Motion) 장비

   엄지 손가락과 네 손가락 동시 재활 불가

   일상생활 구현에 한계   

ㆍ혈액 순환 촉진 효과 및 자가 재활가능

   손 마비 환자 사용시 자가 재활운동 가능

ㆍ손과 손목의 동시 재활치료 가능

ㆍ치료사가 부족한 상황 지속적인 재활 치료 가능

손 및 손목 재활 로봇 기술구현

손 거치부

고정판과 상기 받침대 사이에 위치

손가락부

지지판, 모터 고정부로 구성되어 사용자 손가락을 지지할 수 있음

이동부재

모터의 회전축에 연결되어, 전진 후진으로 이동하는 역할모터의 회전축에 연결되어, 전진 후진으로 이동하는 역할

링크

사용자의 손가락 단부가 부착되고, 

회전 운동하여 사용자의 손 및 손목 재활운동을 돕는 역할 
[손 및 손목 재활 로봇 시제품]



기술 구성
완품 / 부품

동작 기능
전후 이동, 회전

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 2건

손 재활 로봇 기술구현

손가락부

지지부에 연결되어 사용자의 손가락에 대응되는 장치

제 1링크

이동부재에 전진 후진에 따라 회전 운동하는 역할

제 2링크

제 1링크에 연결되어 회전운동하며 회전 반경을 조절하는 역할제 1링크에 연결되어 회전운동하며 회전 반경을 조절하는 역할

부착부

사용자의 손가락 단부가 부착되어 고정하는 역할

[손 재활 로봇]

ㆍ병원, 한의원, 물리치료 센터, 

   재활트레이닝 센터,

   체육관에서의 재활 / 물리치료

ㆍ노인, 신경계 질환 환자,  

   근골격계 환자, 재활 치료 필요 환자

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 재활로봇 시장 규모
    2억 달러(2015년 기준. CAGR 18.9%)

ㆍ국내 재활로봇 시장 규모
    18.1억 원(2015년 기준. CAGR 13.4%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

손 및 손목 재활 로봇 KR 2016-0161593 2016.11.30 등록

손 재활 로봇 KR 2016-0161592 2016.11.30 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



이동 물체 인식 및 자동처리 시스템

기술분류

기술구분

거래유형

제조용 로봇시스템

패키징 기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ특정 공간 내 이동 물체 또는 대상물을 자동으로 인식하고 처리, 관리하기 위한 시스템

ㆍ실내 이동 물체 또는 적재물 위치 측정 및 관리 자동화를 위해 RFID, 바코드, QR코드가 부착된 객체 위치 검출 및 
   관리 자동화 장치

ㆍ대상물의 가공공정에서 분류, 픽업, 공급 및 방향 정렬을 일정하게 하기 위한 자동화 시스템

ㆍ물류통합관리 시스템의 컨트롤러 부하증가

ㆍ시리얼 통신 방식에 따라 자동화 컨트롤러

   부하 증가

ㆍ부분자동화에 따른 낮은 효율성

ㆍ수작업 물류 분리 과정에서 작업효율이

   떨어짐

ㆍ물류통합관리 시스템

   RFID 무선 통신으로 연동하여 기존 크레인 기반 설비 변경 최소화 및 객체 위치

   추적 자동화 시스템 구현

   구획된 실내에서 적재 및 이동 객체의 구별이 가능하도록 RFID태그, 바코드, 

   QR코드를 적용하여 서버 전송 효율성 제고

ㆍ대상물의 분류 및 분리 과정 자동화(정렬, 공급, 투입)처리

   다관절 로봇을 통한 대상물을 픽업하여 다음 공정으로 처리   다관절 로봇을 통한 대상물을 픽업하여 다음 공정으로 처리

   영상처리를 통해 생산비 절감 및 작업환경 개선 등의 효과

물류통합관리 시스템 기술구현

통합관리서버

객체 및 객체 정보로부터 DB를 구축하고 객채를 선정해 RFID통신으로 송신하는 역할

객체인모듈

객체관리 DB와 RFID통신으로 객체관리 DB를 갱신

객체검출모듈

RFID 통신으로 태그된 정보를 수신하고 객체 ID 인식을 수행하는 역할RFID 통신으로 태그된 정보를 수신하고 객체 ID 인식을 수행하는 역할

물류창고

다수의 섹터로 구분되고 객체검출모듈이 설치되어 있음

호이스트 크레인

좌우상하로 이동되고 객체검출모듈과 RFID안테나와 카메라가 설치되어 있음

[물류통합관리시스템 구성]



기술 구성
완품 / 부품

동작 기능
물체인식, 픽업기능
투입(처리)기능

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 4건

대상물의 분류 및 분리 과정 자동화(정렬, 공급, 투입)처리 기술구현

대상물 픽업 공급 자동화 시스템

이동수단

다수의 대상물이 투입되고 이를 일정방향으로 이송 시키는 수단

영상처리부

이송수단을 통해 다수의 대상물 각각에 대한 영상데이터를 획득하고 대상분석 데이터를 산출하는 역할

픽업유닛픽업유닛

대상분석데이터를 다음 공정라인으로 투입시키는 역할

[대상물 픽업 유닛][대상물 분류, 픽업, 정렬 공급 자동화 시스템]

ㆍ물류정보 관리 분야

ㆍ실시간 상품관리 분야

ㆍ무인관리 자동화 분야

ㆍ생산 라인 공장

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 스마트 물류창고 시장 규모
    9.5억 달러(2016년 기준. CAGR 21.3%)

ㆍ국내 스마트 물류창고 시장 규모
    99억 원(2016년 기준. CAGR 13.1%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

특정 공간내 이동 물체의 위치 인식 및 통합관리를 위한 
자동화 장치 및 관리방법

KR 2014-0055450 2014.05.09 등록

대상물 픽업 공급 자동화 시스템 및 
대상물 자동 픽업 공급 방법

KR 2017-0168356 2017.12.08 출원

영상처리분석을 이용한 대상물 자동 선별,
분류 시스템 및 자동선별 분류방법

KR 2017-0168355 2017.12.08 출원

영상처리분석을 이용한 대상물 자동 정렬, 
공급 시스템, 및 대상물 자동 정렬, 공급 방법

KR 2017-0168354 2017.12.08 출원
시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



재난환경 대처용 로봇 및 운용 시스템 

기술분류

기술구분

거래유형

로봇용 무선통신기반 위치인식 시스템

패키징 기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ재난환경에서 로봇을 이용한 상황모니터링 및 로봇 컨트롤 시스템에 관한 기술임

ㆍ통신모듈이 다른 로봇들의 통합관제 및 운용 시스템

ㆍ화재 건물 및 재난 환경에서 드론을 이용한 중계기 구성기술

ㆍ기존 드론, 로봇은 정보 수집을 완료하지

   못하는 경우가 발생

ㆍ해당 영역에 대한 정보획득실패로

   화재 현장에 대한 원활한 대응이 불가

ㆍ화재 건물 내부에서 외부의 원격 제어장치와

   원활하게 통신을 수행 할 수 있는 수단 미흡

ㆍ3D맵을 통한 구체적인 위치정보 파악

   여러 대의 로봇과 드론을 통해 화재 건물 내부의 각 영역에 대한 다양한 정보를 

   수집하고 3D 맵에 투영을 통해 구체적인 정보파악 가능

ㆍ화재 건물 내부에서 용이한 통신 가능

   복잡한 화재 건물 내부에서 로봇과 드론이 외부의 원격 제어 장치와 원활하게 통신이

   가능하며 화재 현장 내부의 로봇이나 드론 간에도 원활하게 통신할 수 있는 효과

화재 현장 드론을 이용한 중계기 설치 기술구현

화재 현장 드론

화재 현장 내부에서 정보를 실시간으로 외부 원격 제어 장치 및 화재 현장 로봇으로 송신

화재 현장 로봇

화재 현장에 투입되어 대처 작업을 수행

중계기

드론을 이용해 화재 건물 내외부의 로봇들의 통신 중계드론을 이용해 화재 건물 내외부의 로봇들의 통신 중계

외부 원격 제어 장치

화재 현장 드론과 로봇의 원격제어 및 통신을 중계

[환경 가시화 및 로봇 운용 방법][재난환경 대처로봇]



기술 구성
완품 / 부품

동작 기능
통신, 정보 송출

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 3건

재난 환경 내 로봇 운용장치 기술구현

3D맵 데이터베이스 모듈

화재 건물의 구조를 나타내는 3D맵 데이터베이스

센서모듈

화재 건물 내부를 센싱(sensing)하여 정보 획득

위치정보 획득 모듈

통신 모듈에서 수행되는 통신에 의해 현재 위치 정보 획득통신 모듈에서 수행되는 통신에 의해 현재 위치 정보 획득

3D 렌더링 모듈

위치 정보를 상기 3D맵 데이터베이스 모듈에 저장된 3D 맵에 투영하여 해당 위치의 영상을 결합하여 구성

통신 모듈

다른 드론/로봇 및 외부 원격 제어 장치와의 통신 수행

수행 영역 저장 모듈

3D맵 데이터 베이스 모듈에 저장된 맵에서 미리 정해진 드론, 로봇의 임무 수행 영역을 저장

[재난 현장 대처 시스템]

ㆍ구조 및 보안로봇

ㆍ화재 구조 로봇

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 구조 및 보안로봇 시장 규모
    5.9억 달러(2015년 기준. CAGR 13.2%)

ㆍ국내 구조 및 보안로봇 시장 규모
    35억 원(2015년 기준. CAGR 4.81%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

재난 환경 내 환경가시화 및 로봇 운용장치 및 그 방법 KR 2017-0164856 2017.12.04 출원

맵 데이터베이스를 이용한 로봇의 운용 및
 제어장치와 그 방법

KR 2017-0164853 2017.12.04 출원

드론을 이용한 중계기 설치 및 로봇위치 인식시스템과
 그 방법

KR 2017-0164850 2017.12.04 출원

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
실용 목적의 아이디어, 특허 등 개념 정립

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



이동형 수중 청소 로봇

기술분류

기술구분

거래유형

사회안전 및 극한작업용 로봇

패키징 기술

협의 필요

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ수중 청소 로봇
   해양, 저수조 등 수심이 깊거나 유독한 물질이 포함된 수중환경에서 이동하면서 이물질을 흡입하는 청소하는 로봇

ㆍ수중 매니퓰레이터 제어 시스템
   스테레오로 배치된 카메라에서 영상을 기반으로 수중 물체의 위치정보를 수집하여 매니퓰레이터의 움직임을 제어

ㆍ원격무인잠수정

   높은 전력의 전원시스템필요

   플랫폼 몸체가 비대

ㆍ자율무인잠수정

   수중에서 고도유지 불가

   측면에서 발생하는 강조류에 취약

ㆍㆍ위치정보만 추정가능하고, 회전정보 추정 불가

ㆍ안전사고 예방

   인력 대신 로봇을 투입해 작업자가 유독성 침전물에 노출되는 것을 방지하여

   안전사고를 방지가능

   저수조의 배수 및 급수에 소비되는 시간 단축

   청소과정에서 처리된 오염수를 정화하여 수자원 절감

ㆍ성능 향상

      기존 제품 대비 저전력 작동 및 본체 크기 감소

   강조류 상황에서 고도유지 및 이동이 가능한 수중 이동장치 제공

   수중 물체의 6자유도 위치정보 추정가능

   기존의 원격조작 보다 간편한 방법으로 로봇 아암을 조작

[수중로봇의 매니퓰레이터 원격 조종을 위한 시스템]

수중 매니퓰레이터 제어 시스템 기술구현

매니퓰레이터 : 수중에서 작업을 하기 위한  로봇 아암

카메라 : 스테레오로 배치되어 물체의 위치정보를 수집

터치스크린 : 카메라의 촬영 영상 표시 및 로봇 팔의 컨트롤 입력 장치

컨트롤러

수중의 이동로봇 및 로봇 아암의 동작을 조작 및  원격제어

모션 계획부모션 계획부

로봇의 현재 위치에서 목표 지점까지 연결하는 이동경로를 생성

역기구부

모션 계획부에 의해 수립된 모션 경로를 기초로 매니퓰레이터 관절들의

움직임을 위한 데이터 생성



기술 구성
완품, 부품, S/W

동작 기능
이동, 청소, 그립

작동 환경
수중

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 3건 / 해외 특허 4건

수중 청소 로봇 기술구현

본체

주행구동부와 흡입부, 틸트부를 포함하며 수중 주행과 이물질 흡입, 흡입량 조절을 담당

분리부

탱크와 배출관, 유입관, 필터 등을 포함하며 흡입된 오염수로부터 침전물을 걸러내어

탱크에 저장하고 필터를 통해 오염수를 정화

제어부제어부

전원부, 통신부 및 중앙처리부를 포함하며 본체의 전력 공급과 구동제어, 

수중영상 정보, 위치정보를 송출

오퍼레이션 콘솔

제어부와 연결되며, 사용자가 본체를 수동조작 할 수 있도록 하는 장치

추진기

본체의 양측에 장착되어 본체의 회전, 수중 이동 및 고도유도를 유지하는 장치

[수중 청소로봇]

ㆍ정화조, 저수조 등 수처리 시스템

ㆍ선박 청소

ㆍ수중건설로봇

ㆍ수중탐사 로봇

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 전문서비스 로봇 시장 규모
    37.8억 달러(2014년 기준. CAGR 10.2%)

ㆍ국내 전문서비스 로봇 시장 규모
    657억 원(2014년 기준. CAGR 14.4%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

수중 청소방법 KR 2011-0095241 2011.09.21 등록

수중이동장치 KR 2018-0029766 2018.03.14 출원

수중로봇의 매니퓰레이터 제어방법 및 그 제어 시스템 KR 2018-0035321 2018.03.27 출원

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



인체 모델링 방법

기술분류

기술구분

거래유형

기타 의료로봇

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ환자의 움직임에 최적화된 외골격 로봇을 제작하기 위한 인체 모델링 방법

ㆍ외골격 로봇 제작을 위한 인체 모델링 데이터 생산

ㆍ기존 외골격 로봇의 경우 인체 외형에

   의존하여 제작하기 때문에 인체의

   동작과 불일치

ㆍ근육정보를 이용하지 않거나, 골격정보를 

   실측하지 않아 정확성이 낮음

ㆍ인체 외형과 공격 정보를 이용하여 높은 정확도 제공

   환자의 동적 움직임에 따른 골격 모션 및 근육 움직임을 정량화하여 외골격 로봇을

   환자에 최적화된 형태로 제작이 가능함

인체 모델링 기술구현

모델링 장치

고속 카메라와 수평으로 동일선상에 위치하는 X-ray 장비로 구성

외형정보와 골격정보를 동시에 획득 가능

근육 정보 수집 장치

근육에 측정 가능한 신호를 제공하기 위한 신호 공급 수단과

신호가 수신되기 위한 2개의 접촉 전극, 근육의 파라미터를 측정하기 위한신호가 수신되기 위한 2개의 접촉 전극, 근육의 파라미터를 측정하기 위한

측정수단으로 구성

[인체 모델링 방법]



기술 구성
S/W

동작 기능
데이터 생성

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

인체 모델링 프로세스

인체 외형 스캔

입체 카메라를 이용하여 정적 및 동적인 상태에서 인체 외형을 스캔하여 외형 스캔 정보를 획득

골격 영상 획득

CT 또는 X-ray를 이용하여 골격 영상을 획득

정보 및 영상 배치

외형 스캔 정보와 상기 골격 영상을 겹치도록 배치외형 스캔 정보와 상기 골격 영상을 겹치도록 배치

측정

동적인 상태에서의 근육 변화량을 측정

정보 보정

측정된 근육 변화량을 반영하여 상기 동적인 상태에서의 인체 외형 정보를 보정

최종 데이터 추출

골격 영상 및 상기 보정된 인체 외형 정보를 이용해 외골격 로봇 제작을 위한 설계 파라미터를 추출

[모델링 프로세스]

ㆍ의료재활로봇

ㆍ웨어러블 외골격 로봇

ㆍ근력보조 및 강화 로봇

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 재활로봇 시장 규모
    2억 달러(2015년 기준. CAGR 18.9%)

ㆍ국내 재활로봇 시장 규모
    18.1억 원(2015년 기준. CAGR 13.4%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

맞춤형 외골격 로봇 제작을 위한 인체 모델링 방법 KR 2017-0077898 2015.12.28 출원

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
실용 목적의 아이디어, 특허 등 개념 정립

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



회전형 로봇관절

기술분류

기술구분

거래유형

로봇용 관절

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ회전형 스파이럴 평판 스프링으로 구성된 관절 토크 제어 탄성체에 관한 기술임. 회전형 스파이럴 평판 스프링의
   회전 변위로 관절토크제어기 이루어지는 회전형 로봇관절임

ㆍ동일한 회전 변위에 대해 동일한 토크와 출력이 나타나는 스프링유닛이 포함된 관절부분의 부품임. 로봇 관절의 회전을 
   용이하게 하는 부품임

ㆍ모터전류 방식

   정밀한 출력과 토크 추정이 어려움

ㆍ탄성체 방식

   회전 변위 대비 출력과 토크의 특성이

   비선형적 회전 방향에 따라 동일한

   토크임에도 불구하고 출력의 차이가 발생함

ㆍ복수로 조합된 회전형 스파이럴 평판 스프링

   관절의 회전 방향과 관계없이 동일한 토크와 출력이 가능하며, 토크의 제어가 용이

ㆍ생산비용 절감

   고가의 토크 센서의 탑재 없이 유연한 관절 움직임 구현 가능

ㆍ출력과 토크의 정밀한 추정 가능

ㆍ회전형 로봇관절에서 비선형성 해결

ㆍㆍ회전방향에 관계없이 동일한 토크와 출력

회전형 로봇 관절 기술구현

스파이럴 브랜치

회전하중부에 가해진 토크로 회전범위를 일으키는 역할

스프링유닛

회전형 스파이럴 평판 스프링이 서로 적층된 형태

고정부

스파이럴 브랜치의 각각이 회전변위를 일으키도록 각 끝 부위를 고정스파이럴 브랜치의 각각이 회전변위를 일으키도록 각 끝 부위를 고정

토크제어 탄성체

제 1회전형 스파이럴 평판 스프링과 제 2회전형 스파이럴 평판 스프링이 1:1 대응되도록 겹쳐져 스프링 유닛

[회전형 스파이럴 평판 스프링]



기술 구성
부품

동작 기능
회전

작동 환경
일반환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

회전형 로봇 관절 기술구현

ㆍ제1 회전형 스파이럴 평판 스프링의 제1,2,3 고정부와  제2 회전형 스파이럴 평판 스프링의 제1,2,3 고정부의 각각이 1:1 대응되도록 겹쳐져

   스프링 유닛으로 구성됨

ㆍ회전하중부에는 중앙 관통 홀이 천공된 원형을 이루어짐

ㆍ제1,2,3 고정부는 서로에 대해 120도를 형성하며 고정부에는 각각 다수의 아웃사이드 마운팅 홀이 천공됨

[회전형 로봇관절 구현 예시][스프링 유닛][스프링 유닛의 회전 변위]

ㆍ제조업용 로봇분야

ㆍ용접로봇, 조립로봇등 로봇아암 분야

ㆍ매니퓰레이터 로봇

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 제조업용 로봇 시장 규모
    98.5억 달러(2014년 기준. CAGR 9.7%)

ㆍ국내 제조업용 로봇 시장 규모
    1조4,587억 원(2014년 기준. CAGR 21.2%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

관절 토크제어 탄성체 및 이를 적용한 
회전형 로봇관절

KR 2015-019449 2014.12.30 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
확정된 소재 / 부품 / 시스템 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



로봇 네비게이션 장치

기술분류

기술구분

거래유형

로봇용 네비게이션 시스템 및 항법센서 SoC

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ로봇의 정확한 이동과 주행을 가능하게 하는 네비게이션 장치 및 방법

ㆍ이동로봇의 정확한 위치를 보정할 수 있는 인공표식과 카메라로부터 인공표식 및 자연표식을 획득하고 두 표식을
   혼용함으로써, 이동로봇을 목적지까지 보다 정확하게 이동할 수 있게 하는 네비게이션 장치 및 방법

ㆍ인공표식만 이용할 시, 많은 인공표식 필요 및

   표식 부착 어려움

ㆍ자연표식만 이용할 시, 위치 오차가 커져

   잘못된 위치 검출 확률 높음 

ㆍ넓은 실내공간에서 로봇의 정확한 이동 및 주행 가능

   인공표식과 자연표식을 혼용하여 인공표식만 사용하는 방식 대비 로봇의 정확한

   로봇 위치 파악 및 보정

ㆍ위치 및 방향 오차율 감소

   로봇의 현재 위치 신뢰성 높게 확인 가능

   목적지까지 정확한 경로 안내 가능

네비게이션 장치 기술구현

위치 산출 모듈

인공표식 또는 자연표식을 이용하여 로봇의 현재 위치 산출, 현재위치 정보를 중앙제어부에 제공

주행 인코더

모터와 같은 동력부에 연결, 동력부의 회전에 따라 회전각도와 회전수에 대한 정보를 

중앙제어부에 제공 

중앙 제어부중앙 제어부

주행 인코더와 위치산출 모듈로부터 위치 정보 제공 받고 로봇이 출발지에서 목적지까지

이동하도록 모터(동력부) 제어

[네비게이션 장치 블록도]



기술 구성
부품, S/W

동작 기능
위치 인식, 이동

작동 환경
일반 환경(실내)

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

위치산출 모듈 기술구현

카메라

등기신호 제어부에 특정 신호가 주어지면 영상 촬영, 영상캡쳐시간 조절, 가시광선 또는 적외선사진 촬영

조명부

인공표식에 빛을 비추는 광원

등기신호 제어부

조명부와 카메라 동작 조절, 로봇 이동 시 원하는 속도로 영상(자연 영상, 조명 영상) 취득조명부와 카메라 동작 조절, 로봇 이동 시 원하는 속도로 영상(자연 영상, 조명 영상) 취득

차영상 추출부

자연 영상과 조명 영상의 차이 추출

메모리

위치 검출부와 연결되어 자연표식과 인공표식의 위치정보 저장 및 제공

위치 검출부

카메라로부터 입력되는 자연 영상으로부터 

자연표식 식별, 차영상 추출부로부터 입력되는자연표식 식별, 차영상 추출부로부터 입력되는

차영상으로부터 인공 표식 식별

[위치산출 모듈] [시뮬레이션 결과]

ㆍ자율 주행/이동 로봇

ㆍ물류 이송 로봇

ㆍ농업 분야 자율이동 트랙터

ㆍ가정용 로봇청소기

  

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ국내외 자율이동로봇 시장 규모
    1.8억 달러(2017년 기준. CAGR 16.2%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

인공표식, 인공표식과 자연표식을 혼용한
 네비게이션 장치 및 방법

KR 2009-0106636 2009.11.05 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
확정된 소재 / 부품 / 시스템 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



파공 봉쇄 로봇

기술분류

기술구분

거래유형

해양, 우주용 및 원자력용 로봇

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ선박의 파공부 중심 위치를 추정하고, 봉쇄용 앵커 투입 위치를 선정 할 수 있는 파공 봉쇄 로봇 및 봉쇄 방법에 관한
   기술임

ㆍ선박 사고 시, 헬기로 파공 봉쇄 로봇을 현장으로 이동시키고, 이를 선체에 부착하여 파공부를 봉쇄하는 방법

ㆍ초동대응능력 부족

   긴 작업 시간, 기상악화 시 작업 불가

   2차사고 확대(선박 침몰)

ㆍ물리적 제약

   장치의 낮은 이동성, 유출 압력 문제로 

   실질적 봉쇄 작업 한계

ㆍㆍ파공부 작업자 위험 노출

ㆍ선박 파공 시 신속한 초동대응 가능

   해수, 수중환경에서 작동 가능

   헬기로 장치 운송 및 선박에 부착하여 원격 이동 가능

ㆍ로봇 주도 파공 봉쇄

   선박 외벽 주행 기술, 파공 봉쇄용 앵커 및 패드 기술, 파공 봉쇄 훈련용

   시뮬레이터 기술 적용

   사고현장 선박 위에서 로봇을 원격제어하여 작업자 안전사고 위험 없음   사고현장 선박 위에서 로봇을 원격제어하여 작업자 안전사고 위험 없음

파공 봉쇄 로봇 기술구현

로봇바디 : 경량, 수중에서 내부식성 재질로 제작

로봇암 : X, Y, Z 축 이동 가능

카메라 : 로봇의 전후좌우 촬영

무한궤도 : 자성을 띄어 선박에 부착하여 이동

힘 센서 : 앵커 투입기의 항력 측정

아웃트리거 : 아웃트리거 : 강한자력으로 로봇 위치 고정

파공봉쇄패드 : 파공부 유출 오일 일부 흡수

제어부 : 원격으로 로봇암, 힘센서, 카메라, 무한궤도, 아웃트리거 및 윈치 동작 제어, 무선통신 가능 [파공 봉쇄 로봇]



기술 구성
완품

동작 기능
파공 봉쇄

작동 환경
수중 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

기술 주요 구 개발 현황

베이다축 로봇암 제어 및 앵커 투입 기술 개발

접이식 앵커 설계 기술 개발

자력 기반 선체 외벽 주행장치 기술 개발

앵커 – 패드 기반 파공 차폐 기술 개발

[파공봉쇄 방법]

ㆍ유조선, 대형 선박 파공 봉쇄 로봇

ㆍ선박 파공 봉쇄 장치

   (선박 기름유출 차단)

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 해양 방제 시장 규모
    134억 달러 예상(2020년)

ㆍ국내 해양 방제 시장 규모
    8,000억 원 예상(2020년)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

파공 봉쇄 로봇 및 이를 이용한 파공 봉쇄 방법
KR 2016-0109017 2016.08.26 출원

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
확정된 소재 / 부품 / 시스템 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



모바일 로봇 이동 시스템

기술분류

기술구분

거래유형

기타 로봇임베디드 건설

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ엘리베이터를 이용하여 건물의 층 간 이동이 가능한 모바일 로봇 시스템에 관한 것임

ㆍ현재위치와 이동하고자 하는 위치에서의 기압, 온도 값을 비교하여 상대고도를 계산하고, 엘리베이터 관리 서버와
   로봇 간 무선통신을 활용하여 로봇이 자체적으로 엘리베이터 문 개폐와 승하차가 가능

ㆍ다 수 manipulator, 시각 ∙ 거리감지 ∙ 

   비전 센서 등 필요

ㆍ높은 제작 비용

ㆍ프로그램 동작 시간 많이 소요되어 로봇의

 이동 시간 또한 많이 소요

ㆍ자체적인 제어, 운영 시스템

   기존 엘리베이터 시스템의 수정, 개조 필요 없음

   엘리베이터 법규로 인한 제약 해소

ㆍ자율 주행 모바일 로봇에 광범위한 적용 가능

   기존 모든종류의 자율주행 모바일로봇에 SLAM(Simultaneous Localization and

   Mapping), ISA(International Standard Atmosphere) 시스템 적용 시, 기술 구현 가능

층 간 이동 모바일 로봇 기술구현 

모바일 로봇 구성

무선통신부 : 제어 지령 송수신

고도센서부 : 목표 층 수 구분하도록 변화되는 고도 측정

                 기저층의 인간-로봇 인터페이스 장치의 고도 센서와 비교되어 검출

이동제어부 : 확인된 층 위치정보 생성이동제어부 : 확인된 층 위치정보 생성

인간-로봇 인터페이스 장치

기저층의 기둥형 EV 호출버튼에 설치되어 온도, 기압 측정

[층 간 이동 자체 제어 모바일 로봇 시스템]



기술 구성
완품

동작 기능
이동(층간)

작동 환경
일반 환경(건물내)

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

층 간 이동 모바일 로봇 제어방법

SLAM 수행 – 현재 위치 파악, 엘리베이터 승차 위치로 이동

기압, 고도 상관관계로 현재위치 파악

목적 층(상향, 하향) 판단 – 인간-로봇 인터페이스 업/다운 버튼 조작으로 구분

전방 장애물감지센서로 엘리베이터 문 개폐 여부 확인

현 위치에서 엘리베이터 도착 확인

전방 장애물감지센서로 엘리베이터 문 개방 확인 후 내부 이동(승차 도중 문 닫힘 방지)전방 장애물감지센서로 엘리베이터 문 개방 확인 후 내부 이동(승차 도중 문 닫힘 방지)

승차 완료 시 현재 층 버튼 누름 중단

승차 후 기저층 고도와 모바일 로봇 고도 차이에 의한 상대고도 판단 – 층수 확인

목적 층에 설치된 인간-로봇 인터페이스에 무선 통신으로 제어 명령

전후방 장애물감지센서로 문 열림 확인 후 하차

하차 완료 후 목적층 버튼 누름 중단 및 목적 위치 이동

ㆍ물류센터용 물류 배송 로봇

ㆍ병원, 요양원용 약품, 환자시료, 

   식사, 의료폐기물 등 배송 로봇

ㆍ가정용 로봇청소기 

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ국내외 자율이동 로봇 시장 규모
    1.8억 달러(2017년 기준. CAGR 16.2%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

층간이동을 위한 모바일 로봇 제어 방법 및
이를 위한 모바일 로봇 시스템

KR 2013-0090208 2013.07.30 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
확정된 소재 / 부품 / 시스템 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



이족 로봇 보행방법

기술분류

기술구분

거래유형

로봇용모션제어기

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ2족 로봇의 보행을 제어하는 방법에 관한 기술임

ㆍ2족 로봇이 지면의 상황 정보를 이용하지 않고도 불규칙한 지면을 보행할 수 있는 기술

ㆍ불규칙한 지면 위 보행, 주행 구현 어려움

ㆍ2족 로봇 학습에 많은 시간 소요 됨

   다양한 지면 위 보행, 빠른 보행

   각각에 대한 학습 필요

ㆍ평탄한 지면, 불규칙한 지면 모두 원활한 보행 가능

   2족 로봇의 속도를 유지하여 넘어지지 않고 안정적으로 보행할 수 있는 제어 기술

ㆍ2족 로봇다리에 다양한 수의 관절이 존재해도 적용 가능

ㆍ고관절의 측정속도와 목적속도 차이를 이용하여 타원궤도 중심점을 계산하고 

   이 궤도를 추종하도록 로봇 다리 제어

2족 로봇 기술 기술구현 

좌, 우측 무릎관절

좌, 우측 정강이 링크

좌, 우측 허벅지 링크

고관절

무게중심 위치무게중심 위치

고관절에 연결된 2개의 좌, 우 다리

제어부

좌, 우 다리 끝단이 고관절을 기준으로 좌표계 상에서 타원궤도를 추종하도록 제어

[2족 로봇 구성]



기술 구성
부품

동작 기능
보행, 주행

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

2족 로봇 보행 제어방법

좌, 우 다리 끝단이 타원궤도를 추종하도록 제어

타원궤도의 중심점은 무게중심의 측정속도와 무게중심의 목적속도와의 차이를 이용하여 결정

부착된 센서에 의해 고관절의 측정속도에 따라 타원궤도의 중심점만 수정하는 작업 수행

[2족 보행 로봇 시제품]

[2족 로봇 타원궤도]

불규직한 지형

평평한 지형

ㆍ소방용 로봇 – 화재 진압

ㆍ원자력 로봇 – 연료교체, 수리,

   방사능 측정 등 작업 수행

ㆍ화산 탐사 로봇

ㆍ재난재해 대응 로봇

ㆍ폭발물 처리 로봇

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ국내외 자율이동로봇 시장 규모
    1.8억 달러(2017년 기준. CAGR 16.2%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

2족 로봇 및 2족 로봇의 보행 제어방법 KR 2008-0134363 2008.12.26 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
확정된 소재 / 부품 / 시스템 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



데이터 동기화 시스템 및 방법

기술분류

기술구분

거래유형

기타

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ로봇 제어 시스템 기술로 복수의 제어 기간에 데이터 전달을 위한 복수의 서버, 클라이언트 구조로 구성된 동기화 
   방법을 제공함

ㆍ정밀한 시간 기록을 획득하는 데이터 동기화 시스템/방법을 제공할 수 있는 기술임

ㆍ데이터 저장, 분석 등의 과정에 절차와

   시간 소요

ㆍ서버 과부하/오작동 발생시 전체 데이터

   동기화 불가능

ㆍ시간 기록 측정시 노드의 시간 기준 불명확

ㆍ데이터 갱신 시간의 효율적 개선

   단시간 내 고유의 식별자(identifier), 시간 기록(timestamp)을 포함하는 데이터 동기화

   갱신 가능

   동일한 시간축 기준 확립 가능 – 10밀리세컨드 이하의 시간 기록 정밀도 표현 가능

ㆍ안정적인 데이터 동기화 구현

   데이터 동기화 중 노드 일부가 기능이 상실되어도 다른 노드들 간의 데이터 동기화

   지속 가능   지속 가능

데이터 동기화 시스템

로봇(미도시)에 배치되는 다수의 센서(미도시)간 데이터 동기화 가능

서버 및 클라이언트 프로세스간 통신은 하나의 클라이언트 프로세스 대 다수의 서버 프로세스간

통신을 통해 이루어짐

제어기

서버프로세스 1, 클라이언트 프로세스 1이 실행되어 제어기 내의 데이터 항목을

다수의 제어기로 송신/수신하는 구조로 이루어짐다수의 제어기로 송신/수신하는 구조로 이루어짐

클라이언트 프로세스

타 제어기들에서 실행되는 서버 프로세스마다 연결하여 데이터 항목을 가져오는

역할 수행. 일부 제어기 기능 실행 중단시 타 제어기간 데이터 동기화 지속 가능

[제어기 간 데이터 처리 구조]



기술 구성
시스템, S/W

동작 기능
데이터 동기화,
시간기록

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

시간 기록 기능 기술구현

시간 기록 기준점 동기화

제어기는 단일의 외부에 위치하는 외부 전자 회로에서 주기적으로 출력되는 신호원을 동시에 받음

신호원 주기

1초 이하의 주기로 발생

동기신호 측정/계산

초 단위 이상 시간 : 제어기 자체의 운영체제 시간 정보에서 획득초 단위 이상 시간 : 제어기 자체의 운영체제 시간 정보에서 획득

초 단위 이하 시간 : 외부 전자회로의 동기신호 측정 및 계산하여 획득

각 제어보드(제어기)의 내부 소프트웨어(ISR)가 비주기적 간격으로

실행되며, 소프트웨어가 실행되는 동안 2회 이상의 외부 전자

회로에서 출력하는 삼각파 신호의 전압을 측정하여 시간적 위치를

계산하고(전압크기, 상/하향), 각 제어보드(제어기)별로 계산된 

값으로 영점 기준을 맞춤

[Timestamp 획득-주기적 삼각파 발생]

[로봇제어 시스템 예시]

ㆍ데이터 동기화 시스템

ㆍ로봇 제어 시스템

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 로봇제어부품 시장 규모
    21억 달러(2017년 기준)

ㆍ국내 로봇제어부품 시장 규모
    1,026억 원(2017년 기준)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

복수의 제어기간의 정밀한 시간 기록을 포함하는
데이터 동기화 시스템 및 방법

KR 2015-0007955 2015.01.16 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
실험실 규모의 소재 / 부품 / 시스템 핵심성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



소형 유압 동력 발생 장치

기술분류

기술구분

거래유형

로봇용 유압(공기압)식 구동기

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ소형화한 모터와 펌프가 일체화된 작동유의 직접 제어를 위한 유압 회로가 내장된 소형 유압 동력 발생장치에 관한
   기술임

ㆍ성능된 향상의 유압 펌프, 정밀제어 가능 작동유 유량 제어를 통해 다양하고 복잡한 작업에 유연한 대응이 가능한 
   로봇 시스템 구현을 가능하게 한 기반 기술임

ㆍ효율적인 인공 구동 시스템 개발의 미비

ㆍ복잡한 구조,  유압 제어부의 부피에 따른 

   유압장치의 소형화 한계점

ㆍ유압 동력 장치의 효율성 개선 

   케이스부 내부에 유압 동력 발생 장치의 필수 요소 집적

   로봇의 관절시스템에서 요구하는 작동압을 무리없이 발생시킬 수 있음

ㆍ유압 동력 발생 장치의 소형화

   유압 동력 발생장치의 복잡한 제어 시스템 대체를 통한 소형화

소형 유압 동력 발생장치 기술구현

전기 모터와 피스톤 펌프의 일체화, 유압 힘의 직접제어를 위한 유압회로가 내장된 소형 유압 동력 발생장치

모터부, 동력변환부, 펌프, 유압로가 케이스 내부에 배치된 일체형 유압 동력 장치임

모터부에서 펌프부에 이르기까지 에어지 전달 과정에 힘의 크기 변환 장치

배치를 통해 소형 로봇 시스템의 관절 시스템에서 요구하는 작동압 발생시에도

고출력 유압 발생이 가능함 

[소형 유압동력발생기의 내부 구성 및 크기]



기술 구성
완품 / 부품

동작 기능
이송/적재,
동력 제공

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

소형 유압 동력 발생장치 적용 기술구현

유압작동 로봇 팔

전기 모터, 피스톤 펌프 일체화, 유압 직접 제어를 위한 유압 회로가 내장된 소형 유압 동력 발생장치의 유압작동 로봇팔 적용

소형 유압 동력 발생장치의 로봇팔 회전형 엑츄에티어 내 유압 호스로 연결하여 작동유를 사용함으로써 로봇팔의 유압 동력으로 사용할 수 있음

종래의 유압 발생장치에 비하여 소형화 가능하고, 회전형/선형의 엑츄에이터와 일체형으로 제작 가능함

[유압작동 로봇팔에 적용 개념]

ㆍ제조로봇, 분류로봇 등 

   유압작동 로봇팔/관절

ㆍ초소형 로봇 부품

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 로봇 액추에이터 시장 규모
    9.8억 달러(2017년 기준)

ㆍ국내 로봇 액추에이터  시장 규모
    2,096억 원(2017년 기준)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

모터와 펌프라 일체화되고, 유압직접제어를 위한 
유압회로가 내장된 소형 유압동력 발생장치

KR 2016-0179248 2016.12.26 출원

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가 

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9

[소형 유압 구동 모듈] 



로봇 시뮬레이션 시스템

기술분류

기술구분

거래유형

로봇용 시뮬레이터

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ소프트웨어적 제어신호와 하드웨어적 제어신호를 상호 변환하여 로봇 모델 시뮬레이터와 로봇 제어기에서 인식
   가능하도록 하는 인터페이스 모듈을 포함하는 로봇 시뮬레이션 시스템에 관한 기술임

ㆍ로봇 완성 전, 로봇의 동작/구조에 문제점

   발생 소지 파악이 어려움

ㆍ소프트웨어 구현 로봇의 컴퓨터 프로그램과

   실제 로봇의 프로세스가 상이함을 극복하기

   위한 변환 작업 추가 필요

ㆍ시뮬레이션의 정확도 향상 

   실제 로봇의 제어기를 이용한 시뮬레이션 수행 가능

   시뮬레이션용으로 개발된 제어 알고리즘의 실제 로봇 제어기로 적용 가능함

인터페이스 모듈 기술구현

가상 디바이스 드라이버, 프로토콜 변환기를 포함하는 인터페이스 모듈

가상 디바이스 드라이버

로봇 제어기로부터 실제 로봇에서 사용되는 제어신호를 입력받아 로봇 모델 

시뮬레이터에서 사용되는 제어신호의 형태로 변환하는 기능 수행

인코더

로봇 제어기에서 생성된 관절 모터에 대한 회전속도, 회전 각 등에 대한 신호를 로봇 제어기에서 생성된 관절 모터에 대한 회전속도, 회전 각 등에 대한 신호를 

로봇 모델 시뮬레이터에서 인식할 수 있는 변수 값으로 변환하는 기능 수행

프로토콜 변환기

로봇 모델 시뮬레이터에서 사용하는 프로토콜과 로봇 제어기에서 사용하는

프로토콜 간 변환 담당

[인터페이스 모듈 블록도]



기술 구성
부품, 시스템

동작 기능
        -  

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

로봇 제어기 시뮬레이션 방법

로봇 시뮬레이션 시스템을 이용한 로봇이 제어기를 시뮬레이션 하는 방법 구축

[로봇 제어기, 로봇 시뮬레이션 시스템 연결 시제품][로봇 시뮬레이션 시스템 모식도] [인터페이스 카드 시제품]

ㆍ로봇 생산 시스템

ㆍ로봇 시뮬레이션 시스템

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 제어기/소프트웨어 시장 규모
    41억 2,700만 달러(2017년 기준)

ㆍ국내 제어기/소프트웨어  시장 규모
    2,030억 원(2017년 기준)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

로봇용 시뮬레이션 시스템 및 방법 KR 2009-0119481 2009.12.04 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



PID 게인 자동 튜닝 방법

기술분류

기술구분

거래유형

로봇용 임베디드 제어기

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍPID 제어기의 게인을 자동/체계적으로 선정 가능한 PID 게인 자동 튜닝에 관한 기술임

ㆍ제어시스템의 제어주기, 슬라이딩면의 기울기 파라미터 지정을 통해 PID 제어 게인을 자동으로 업데이트 가능한
   PID 게인 자동 튜닝 방법을 제공함

ㆍPID 제어기의 게인 설계법이 다양하고

   이에 따른 성능 결과/예측이 어려움

ㆍ사용자의 최적 계수 값 확보를 위한 설계,

   계산 등 기술 적용의 복잡성으로 인한

   실제적 활용이 어려움

ㆍ체계적이고 자동적으로 PID 게인값 설정 가능

ㆍPID제어 시스템의 편리성 향상

   제어시스템의 제어주기, 슬라이딩 면의 기울기 파라미터 고정값 제시를 통해 

   PID 제어 게인의 자동 업데이트가 가능함

PID 게인 자동 튜닝 시스템 기술구현

PID 제어기 게인을 자동적으로 결정하기 위해 슬라이딩 모드제어 개념을 이용하여 슬라이딩 변수를 이용해 1개의 게인을 자동으로 튜닝함

1개의 게인을 이용하여 PID제어기의 게인들을 자동으로 튜닝함

[PID 게인 자동 튜닝 방법]



기술 구성
시스템, S/W

동작 기능
       -

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

PID 게인 자동 튜닝 시스템 기술구현 방법

파라미터 설정부, 게인 자동 조절부, 제어 입력 산출부를 포함하는

PID 게인 자동 튜닝 시스템을 개발함

파마미터 설정

파라미터 설정 단계에서는 파라미터 설정부를 통해 PID 게인 자동

튜닝을 위한 파라미터를 설정함

게인 조절게인 조절

파라미터는 제어 주기, 원하는 오차 동역학 묘사를 위한 슬라이딩

면의 기울기를 포함함

제어입력 계산

제어 입력 계산 단계에서는 제어 입력 산출부에서 수학식을 통해 

제어입력을 계산함

제어입력 입력

제어 입력 입력 단계에서는 획득한 제어 입력 값을 플랜트에 입력함제어 입력 입력 단계에서는 획득한 제어 입력 값을 플랜트에 입력함
[PID 게인 자동 튜닝 방법 흐름도]

ㆍPID 제어기

ㆍ드론 제어 장치

ㆍ로봇 제어 장치

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ국내외 PID 제어 시장 규모
    18억 달러 예상 (2021년 기준. CAGR 2.53%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

PID 게인 자동 튜닝 방법 KR 2016-0109018 2016.08.26 출원

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
실험실 규모의 소재 / 부품 / 시스템 핵심성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



콘크리트 폴리싱 로봇

기술분류

기술구분

거래유형

연마용 및 디버링 로봇

패키징 기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ운전자 수동주행은 물론 모바일장치와 연계된 무인 자율주행이 가능함으로써 콘크리트나 대리석에 대한 폴리싱 작업의 
   현저한 효율성 향상과 편의성을 제공할 수 있는 스마트 플랫폼 타입 콘크리트 폴리싱 로봇에 관한 기술임

ㆍ비효율적 인력운영

   작업자가 직접 운전

   장치의 작업내용 및 작업 방법에 대해

   작업자가 직접 관여

ㆍ장거리 작업 시 번거로움

   주행바퀴 및 폴리싱을 위해 외부 전원

   공급선 활용   공급선 활용

ㆍ집진장치 분리형

   본체가 집진장치를 끌고다님

   작업자가 주기적으로 필터 청소

ㆍ자동화 불가

무선리모컨 조작시 단순조작만 가능

ㆍ주행 작업 지능화 및 툴 마모의 관리 효율성 증대

   센싱 데이터에 의한 주행 및 콘크리트 폴리싱 로봇 관리를 통하여 장치 관리 

   효율성 증대

ㆍ수동/자동 주행 가능

   모바일 연계형 무인자율주행기능 이용 

   주변 환경 자동 인식에 따른 자율 경로 계획 및 추종 가능

ㆍㆍ외부 전원선에 의한 작업 비효율성 제거

   배터리 및 집진기 탑재

ㆍ소비전력의 상시 모니터링을 통한 에너지 낭비요인 제거

   현재의 운전상태, 배터리 잔량, 툴 마모량, 이동경로, 장애물 현황 파악 및 제어 가능

ㆍ엘리베이션 및 틸팅에 의한 툴 팁 교체의 용이성

콘크리트 폴리싱 로봇 기술구현

4점 지지구조의 휠로 지지되는 본체

진공발생장치의 모터에 의한 흡입력으로 툴박스의 내부에 모인 분진을 수거하는

집진통이 본체의 후방부에 탑재

전원공급용 배터리 셀이 탈,부착되는 충전식으로 이루어져 본체에 탑재

데이터 퓨전에 의한 자율주행 알고리즘을 위한 레이저 센서와 소나 센서와 더불어

툴 마모량 건출을 위한 툴 마모량 건출을 위한 포텐셔미터 구비

배터리 충전상태, 툴의 마모량, 자율주행 이동경로, 장애물 현황, 현재 운전상태를

표시하는 GUI(Graphic User Interface)가 구현되는 시스템 제어기가 무선통신으로

모바일 장치와 연계

[스마트 플랫폼 타입 콘크리트 폴리싱 로봇]



기술 구성
완품

작동 환경
일반 환경

[콘크리트 폴리싱 로봇 시제품]

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 2건

콘크리트 폴리싱 로봇 기술구현 현황

콘크리트 폴리싱 로봇

GUI(Graphic User Interface)

[제어기 내 구현된 GUI]

ㆍ콘크리트 바닥 연마 

ㆍ콘트리트 폴리싱 공법

ㆍ건축, 인테리어 분야

ㆍ비닥시공 분야

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 제조업용 로봇 시장 규모
    111억 달러(2015년 기준. CAGR 9.2%)

ㆍ국내 제조업용 로봇 시장 규모
    24,293억 원(2015년 기준. CAGR 5.3%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

스마트 플랫폼 타입 콘크리트 폴리싱 로봇 KR 2015-0055965 2015.04.21 등록

콘크리트 폴리싱 로봇용 툴 중첩배열방식
그라인딩 장치

KR 2015-0055967 2015.04.21 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



화자 집중 시스템 

기술분류

기술구분

거래유형

기타

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ혼합 사운드로부터 특정 음원에 대한 음원 신호를 추출하는 장치에 관한 것임

ㆍ휴대전화, 캠코더 및 디지털 녹음기 등 음성 신호 처리나 사운드 취득이 가능한 디지털 휴대 기기 등에 입력되는 다양한
   음원이 포함된 혼합 사운드로부터 사용자가 원하는 목표 음원 신호만을 추출하기 위하여 혼합 사운드를 가공 할 수 있음

ㆍ무지향성 음향센서 문제점

   불특정 방향에서 음향이 모두 센서의

   입력으로 들어오게 되므로 원하는 정보를

   추출하기 어려움

ㆍ지향성 음향센서 문제점

   화자 이동 시  인지된 음향의 감도가 줄어듦

   음성인식 성능이 떨어저 음성인식장치   음성인식 성능이 떨어저 음성인식장치

   품질 저하

ㆍ원하는 방향의 음향만을 추출/필터링 가능

   특정 화자의 음향을 자동으로 추출 가능

ㆍ특정 방향의 소음강도를 쉽게 측정 가능

   소음 발생 위치 및 강도를 자동으로 측정하여 특정 방향의 소리를  줄일 수 있음

ㆍ원하는 음향신호를 쉽게 추출하고 특정 방향의 소음강도를 쉽게 측정함으로써, 

   화자 집중 시스템을 설계 할 수 있음

화자 집중 시스템 기술구현

제1 음향센서

복수의 음향신호 수신

제2 음향센서

제1 음향센서와 이격되어 배치

시간차 계산부

제1 음향센서에 목표 음원으로부터 전달되는 목표 음향신호가 도달하는 제1 도달시간과 목표 음원으로부터 상기 제2 음향센서에 목표 음향신호가 제1 음향센서에 목표 음원으로부터 전달되는 목표 음향신호가 도달하는 제1 도달시간과 목표 음원으로부터 상기 제2 음향센서에 목표 음향신호가 

도달하는 제2 도달시간 사이의 시간차 계산

음향신호 선택부

제1 음향센서가 제1 입력신호를 수신한 때로부터 시간차 후에 제2 음향센서가 수신하는 제2 입력신호에서 제1 입력신호와 동일한 신호 선택

음향신호 출력부

음향신호 선택부에서 선택된 음향신호를 출력



기술 구성
시스템, S/W

동작 기능
        -

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

화자 집중 시스템 기술구현현황

구현 단계

1. 다수의 음향신호 수신

2. 특정음향신호가 다수의 음량센서에 도달하는 시간차 계산

3. 시간차를 이용하여 타겟 음향신호를 선택

4. 타겟 음향신호를 출력

[특정 음향신호 추출 결과]

[음향필터장치 블록]

ㆍ회의 음향 시스템

ㆍ무대/연극/콘서트 음향 시스템

ㆍ방송 음향 시스템

ㆍ연설 음향 시스템

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 방송장비 시장 규모
    441억 달러(2015년 기준. CAGR 6.7%)

ㆍ국내 방송장비 시장 규모
    27,774억 원(2015년 기준. CAGR 7.0%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

음향필터 장치 KR 2009-0098345 2009.10.15 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
실용 목적의 아이디어, 특허 등 개념 정립

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9



거리측정 시스템

기술분류

기술구분

거래유형

로봇용 모션센서

단일기술

기술이전(통상실시권)

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ레이저 구조광을 이용하여 모든 방향의 주변물체까지의 거리를 구하기 위하여 전방향 거울과 카메라로 구성된 
   전방향 영상장치 및 구조광 차영상 열을 반복적으로 적분하는 알고리즘을 사용하는 전 방향 거리 측정 장치

ㆍ차영상을 얻어서 적분 하는 연산을 FPGA와 병렬 메모리 구조에서 병렬적으로 처리할 수 있기 때문에 빠르고 효율적임

ㆍ한 센서당 한 방향의 거리 측정

ㆍ광각 거리정보 확보시 다수의 센서 /

   많은 시간 소요

ㆍ정밀한 전자회로 필요

ㆍ360도 전방향 물체거리 측정 가능

   360도 모든 방향으로 레이저 구조광을 조사하여 볼록면형 거울과 한 대의

   카메라를 통해 영상을 획득함으로써 모든 방향의 물체거리를 한번에 측정 가능

ㆍ주변 조명 잡음에 대한 강인성

   구조광 차영상열을 시간에 따라 반복적으로 적분하여 구조광 픽셀을 주변

   픽셀에 비해 강화시킴

ㆍㆍ거리 알고리즘 계산시간 단축

   차영상 적분 알고리즘은 FPGA와 병렬 메모리 구조 사용

ㆍ제조 단가 절감

   구조광 영상에서 별도의 광학필터 없이 구조광 픽셀 추출 가능

거리측정시스템 기술구현

조사부

레이저 구조광을 전 방향으로 조사

측정부

볼록면형 거울과 카메라를 포함하고, 조사부에서 조사된 레이저 구조광이

물체에 반사된 후 반사된 상기 레이저 구조광이 볼록면형 거울로 입사된 

왜곡 영상을 반복적으로 획득왜곡 영상을 반복적으로 획득

카메라

볼록면형 거울로부터 배경 영상을 획득

분석부

배경 영상과 왜곡 영상의 차영상을 이용하여 반사된 레이저 구조광의 

궤적을 획득하고, 반사된 레이저 구조광의 궤적으로부터 카메라와 물체간의 물체거리를 계산

[구조광 영상기반 전 방향 거리측정 장치 구성도]



기술 구성
부품, S/W

동작 기능
거리 측

작동 환경
일반 환경

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황 국내 특허 1건

거리 측정 방법 

[구조광 영상기반 전방향 거리측정 장치]]

ㆍ자율주행자동차, 무인자동차, 

   3D 지형정보수집 등 자동차 산업

ㆍ우주선 도킹 시스템, 행성탐사선,

   지구 지형관측 등 우주/위성 분야

ㆍ3D 레이저 스캐너, 3D 모델링 등

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 라이다(LiDAR) 시장 규모
    4.5억 달러(2018년 기준. CAGR 17.6%)

ㆍ국내 라이다(LiDAR) 시장 규모
    44.7백만 원(2018년 기준. CAGR 17.6%)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

전방향 거울 및 차영상 적분 알고리즘을 이용한
구조광 기반 전방향 거리측정 장치 및 방법

KR 2010-0043748 2010.05.11 등록

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
실험실 규모의 기본성능 검증

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9

 
정 



배관 로봇

기술분류

기술구분

거래유형

관로작업용 로봇

패키징 기술

협의 필요

기술 개요

기존기술의 문제점 개발기술의 특징 및 효과

기술 개발 내용

ㆍ႑š�ԕᇡෝ�ᯕ࠺⦹໕ᕽ�႑š�áᔍ�ၰ�႑š�šญ가 가능한 ႑š�ಽᅨ에 관한 것임

ㆍ༉ऩ⩶ᮝಽ�ᱽŖ되어 배관의 형상에 따라 적절히 Ǖᱩශᯕ�᳑ᱩ�a܆하도록 ᇥญ�ၰ�᳑พᯕ�ᬊᯕ한 모듈형 배관 로봇임

ㆍ배관을 ᩢᔢ�↍ᩢ⦹ᩍ�áᔍ할 수 있으며
�እ❭ƕ�┱ᔢ⦹ᩍ�áᔍ할 수 있는 모듈형 배관 로봇임

ㆍ႑šáᔍ᮹�᭥⨹ᖒ

   전력선, 가스, 석유, 식수 및 하수 배관으로

   작업자가 직접 들어가기는 어려움

   구간별 출입구를 통해 외부 검사 수행 시

   문제 구관 발굴이 어려움

ㆍᵲǍĞ�ᔍᯕᷩ�႑šᨱݡ�⦽�ᱱá�ᨕಅᬡ

   80-120mm 중구경 수도관은 작업자 투입이   80-120mm 중구경 수도관은 작업자 투입이

   어려움

ㆍáᔍ�ᩢᩎ᮹�٥௞

   원주방향에 따른 배관전체결함이나 결함위치

   탐상하는데 한계

ㆍ႑š�ǍĞ�ᔍᯕᷩᨱ�฿∑�᳑ᱩ�a܆

   배관의 구경에 맞춰 회전형 모듈로 사이즈 조절

ㆍ႑š�ᯕ࠺�ᬊᯕ

   모듈형으로 제작되어 배관의 형상에 따라 적절히 굴절률이 조절 가능

ㆍ႑šԕ�ၹ᯦�ၹ⇽�ᬊᯕ

   배관의 지면 개구를 통해 투입 가능

ㆍㆍáᔍǍᩎ�٥௞�ႊḡ

   배관의 원주 방향에 따른 내벽부에서 배관의 전반적인 검사 수행

႑šಽᅨ�ʑᚁǍ⩥

šԕ�*-*�ᯕ࠺ℕ�ၰ�ᱽᨕ�᜽ᜅ▽�ᖅĥ�ၰ�Ǎ⇶

ᯕ࠺ℕ�šᱽ�᜽ᜅ▽
�⚍᯦�⫭ᙹ�ᰆ⊹᮹�ᔢᙹšಽ�ᱢᬊ�ᖅĥ

šԕ໕�ᱶၡḥ݉�ᯱ࠺⪵�ʑᚁ}ၽ

šԕ໕�áᔍ�ᰆእ�ᯕ࠺ℕ�ᖅĥ

šಽי�⬥�ᔢ┽�ᱶၡḥ݉�ᰆእ�}ၽ�	š�ԕⰒ᫙�እ❭ƕ�┱ᔢᰆእ


[배관내 투입된 배관로봇]



기술 구성
완품, 부품, S/W

동작 기능
이동, 조립/분해, 
촬영, 회전

[상수도 검사/청소 로봇]

기술 개발 내용

추가기술 정보권리현황

배관로봇 기술구현

[배관 주행/검사 로봇]

ㆍ가스/용수/화학 배관 검사

ㆍ배관내 이물질 제거

ㆍ대규모 용수공급관로(도수, 송수,

   공업 등) 검사 및 진단

한국로봇융합연구원 기업지원실

TEL 054.279.0412               

E-MAIL hshan@kiro.re.kr

ㆍ해외 검사 및 유지보수 로봇 시장 규모
    43백만 달러(2018년 기준)

ㆍ국내 검사 및 유지보수 로봇 시장 규모
    144억 원(2018년 기준)

적용
분야

특허명 출원번호 출원일 권리현황

모듈형 배관 로봇 KR 2017-0145354 2017.11.02 출원

배관로봇 KR 2017-0145355 2017.11.02 출원

배관 검사로봇의 배관 검사방법 KR 2017-0148069 2017.11.08 출원

회전형 비파괴 탐상장치 KR 2017-0148068 2017.11.08 출원

배관 검사 로봇 KR 2017-0148067 2017.11.08 출원

시장
전망

총괄
문의

[ 기술 완성도 ]
파일롯 규모 시작품 제작 및 성능 평가

TRL 1 TRL 2 TRL 3 TRL 4 TRL 5 TRL 6 TRL 7 TRL 8 TRL 9

국내 특허 5건 
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