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산업용 로봇 제작 업체

기존 기술의 한계 또는 문제점

• �최근 조립라인에 양팔로봇을 적용하고자 하는 수요가 늘고 있으나, 교시 절차가 까다로워 문제가 되고 있음

• �산업용 로봇을 교시하는 과정은 그 자체가 복잡도가 높아 시간이 많이 걸리는 소모적인 작업인데 이는 양팔동기화를 고려하면 양팔로봇

에서는 더욱 어려우며, 이를 해결하기 위해 교시자가 로봇팔을 잡고 직접 교시하는 양팔 직접교시기 꼭 필요함

• �현재의 양팔로봇을 교시하기 위해서는 한 팔씩 따로 교시하여야 함

• �한 팔씩 교시를 한 후 양팔작업을 위해서 동기를 맞추는 복잡한 과정을 거침

• �조립공정 및 복잡공정에 대한 자동화 솔루션으로 양팔로봇에 대한 수요가 높아지고 있는 반면,  양팔로봇 교시를 위한 현실적인 방법이 

없음

기술이 가져다주는 명백한 혜택  

• �양팔 로봇을 직접 교시함에 있어서, 한쪽 팔만을 교시함에 따라 다른쪽 팔에 대해서도 구속 조건에 따른 연관 동작의 궤적이 자동 생성

되도록 함으로써, 직접 교시 시의 양팔 로봇의 동기화 문제를 해결함

• �직관적으로는 교시 편의성을 극대화시키고, 교시 시간을 단축시킴(1/10수준)

기술의 차별성  

• �기존 양팔로봇의 교시는 양팔 동작의 동기화 측면에서 매우 어려운 작업인데, 본 발명을 이용하면 사람이 한쪽 팔만을 붙잡고 직접교시

하면 나머지 다른쪽 팔에 대하여 미리 결정된 구속 조건에 따른 연관 동작의 궤적이 자동 생성됨으로써, 종래 양팔 로봇의 직접 교시 

시 발생하였던 양팔의 동기화 문제가 원천적으로 해소되는 큰 효과가 있음

• �또한, 직접 교시 과정에서 사람이 양팔 로봇의 두 팔을 동시에 붙잡고 교시하는 과정에서 발생되는 불편함이(한쪽 팔만을 교시하면 되도록 

함으로써) 원천적으로 해소되는 큰 효과가 있음

• �더불어, 교시 궤적이 동작 가능 공간을 벗어날 경우, 동작 가능 공간의 경계에 정지해 있는 것으로 교시 궤적을 변경 처리하여 기록함

으로써, 잘못된 교시 궤적에 의하여 로봇 팔이 오동작할 위험성을 제거해 주는 효과가 있음

기술 우수성 입증 근거  

• �양팔로봇에 직접교시를 적용하기 위한 로컬좌표계 및 글로벌 좌표계기반 상대운동을 효과적으로 정의하고 있음

• �현재 개발중인 로봇에 본 기술을 적용 중임

• �그 외 양팔로봇관련 전문 기술을 다수 확보하고 있음

지식재산권 현황  

• 3차원 특징점 기반 직접 교시 궤적 후보정 방법(KR1330049, US8824777)

• 양팔로봇의 직접 교시 방법(KR1193211)

• 로봇의 교시 장치(KR1263487)

양팔로봇의 팔을 교시자가 잡고 직접 교시하는 방법으로

티칭펜던트보다 직관적이고 빠른 방법임

양팔로봇의 직접교시 방법
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