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 대표 제품 #1 

   : 인간-로봇 협업 기반 건설용 로봇(숙련된 작업자 기술과 로봇 자율동작 기술 접목) 

대표 제품의 주요 기술(1) 

 대표 제품 #2 

   : 제조용 로봇의 다목적 로봇 그리퍼 및 위치-힘 제어 연동 범용 모션 제어기(직접교시 가능) 
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대표 제품 #1(계속) 
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<인간-로봇 원격 협업 기반 철근 콘크리트 하수관로 유지보수 로봇> 
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04 지식재산권 현황 (기술 관점에서 특허 포트폴리오 기재)  

. 

Robot for managing structure and Method of Controlling the Robot 
(미국 특허) 
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본 발명은 건축물 관리 로봇 및 그 제어 
방법에 관한 것이다. 본 발명의 건축물의 
유지 보수를 위한 건축물 관리 로봇은, 
건축물에  대한  영상을  촬영하여 
휘도값을 측정하거나, 레이저 센서 또는 
스테레오 비젼을 이용하여 건축물과 
건축물  관리  로봇  사이의  거리를 
측정하고, 측정된 휘도값 또는 측정된 
거리 값을 이용하여 건축물의 돌출부 
또는  함몰부를  판단한다 . 그리고 , 
건축물에서 돌출부로 판단된 부분을 
제거하고, 건축물에서 함몰부로 판단된 
부분을 결합경화제를 이용하여 채운다. 
이러한 , 본 발명에  따르면 , 건축물의 
낙후화  혹은  건축  미숙  등에  의해 
발생한  벽면  돌출 , 함몰  및  균열을 
자동으로 검색, 보수함으로써, 건축물을 
효율적으로  관리할  수  있는  효과를 
기대할 수 있다. 

본 발명은, 하수관로의 천장과 마주보는 
가로 프레임과, 상기 가로 프레임의 양단 
부에  결합되어  하부로  연장되고  상기 
하수관로의 양측 벽면과 마주보는 한 쌍의 
세로 프레임을 포함한 프레임 부와, 상기 
한 쌍의 세로 프레임의 각 하부에 결합 
되며 상기 하수관로의 바닥을 이동하는 한 
쌍의 이동 플랫폼과 , 상기 프레임 부와 
대응되는 형상을 가지고 상기 프레임 부와 
이격  배치된  상태에서  일부분이  상기 
프레임  부와  연결되며  길이방향으로 
레일을 형성한 이동 레일부와, 상기 레일 
상을  이동  가능한  이동체와 , 상기 
이동체에 결합된 상태에서 상기 천장과 
벽면을  보수하는  보수  모듈과 , 상기 
이동체에  결합된  상태에서  상기  보수 
모듈의 작업 품질 또는 상기 하수관로의 
내벽 상태를 관측하는 탐지 모듈, 및 상기 
이동체의  이동을  제어하는  제어  부를 
포함하는 하수관로 보수 장치를 제공한다. 

※ 상기 특허 외 19건 보유 중  
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04 지식재산권 현황 (기술 관점에서 특허 포트폴리오 기재)  

Apparatus for Remotely Controlling Robots and Control Method Thereof 
(미국 특허) 

로봇의 직접 교시 방법, 교시 데이터의 보정 방법 및 로봇 제어 장치 
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본 발명은 로봇 원격 제어 장치 및 그 방법에 
관한 것으로, 로봇 원격 제어 장치는 사용자 
원격 조작 장치로부터 원격 조종의 대상이 되는 
필드 로봇의 운용 정보, 필드 로봇의 작동 모드, 
그리고 상기 필드 로봇의 동작을 제어하는 조작 
명령 신호를 입력 받는 인터페이스부, 수신된 
작동 모드 정보 및 상기 조작 명령 신호를 
기반으로 필드 로봇의 동작 또는 작업 대상 
사물의 동작에 대한 작업 명령 신호를 생성하는 
작업 명령 생성부 , 상기 사용자로부터 추종 
모드가 선택된 경우, 
제1 필드 로봇에 대한 상기 작업 명령 신호가 
생성되면 제2 필드 로봇의 동작을 제어하는 
자율 동작 명령 신호를 
생성하고 , 상기  사용자로부터  사물  모드가 
선택된 경우, 상기 작업 대상 사물에 대한 상기 
작업 명령 신호가 생성되면 상기 작업 대상 
사물을 동작시키기 위한 상기 제1 필드 로봇 및 
상기 제2 필드 로봇의 동작을 제어하는 자율 
동작 명령 신호를 생성하는 자율 명령 생성부, 
그리고 생성된 상기 자율 동작 신호를 상기 제1 
필드 로봇 및 상기 제2 필드 로봇으로 전달하는 
통신부를 포함한다. 

본 실시예에 따른 로봇의 직접 교시 방법은 , 
로봇의 동작이 말단부에 장착되는 힘토크 센서를 
통하여  측정되는  작업자의  교시력으로부터 
결정되고, 상기 작업자에 의한 동작 정보가 교시 
데이터로 저장되도록 하는 로봇의 직접 교시 
방법으로서 , 제 1 펙과 제 2 펙을 포함하는 
삽입부품과, 상기 펙들 각각이 삽입될 수 있는 
홀을 갖는 피삽입 부품이 준비되는 단계; 상기 제 
1 펙의 중심 위치가 파악되는 단계; 상기 피부품 
부품에  형성된  홀  중에서상기  제  1 펙이 
삽입되는  제  1 홀을  상기  제  1 펙에  1차 
접합하는 작업이 상기 로봇에 의해 수행되는 
단계; 상기제 1 홀 내에 상기 제 1 펙을 삽입하는 
1차 삽입이 수행되는 단계; 상기 삽입 부품의 제 
2 펙에 상기 피삽입 부품의 제 2 홀의 접합이 
상기 로봇에 의해 수행되는 단계; 및 상기 제 2 
홀 내에 상기 제 2 펙을 삽입하는 2차 삽입이 
수행되는 단계;를 포함한다. 

10 



04 지식재산권 현황 (기술 관점에서 특허 포트폴리오 기재)  

Upper Limb Rehabilitation Robot for Meal Assistance of 
Meal Rehabilitation Training and Method Thereof (미국특허) 

 본 발명은 상지의 근력이 정상인보다 
떨어지는 노약자 및 재활환자의 식사를 
보조하는 식사보조를 위한 상지 재활 로
봇에 관한 것으로, 더욱 상세하게는 사
용자의 상지가 고정되는 감지부재를 다
관절 로봇모듈에 장착하고, 상지의 움직
임을 상기 감지부재로 감지하여, 감지된 
움직임을 토대로 모션 제어부에서 제어
신호를 생성하면, 생성된 제어신호로 상
기 다관절로봇모듈이 구동해, 사용자가 
본인의 의도로 식사를 할 수 있도록 상
기 다관절 로봇모듈이 상지의 방향을 안
내하고 힘을 보조하는 식사보조를 위한 
상지 재활 로봇에 관한 것이다. 

 

능동형 상지 운동 보조장치 
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본 발명은 인간-로봇 인터페이스 상부를 
개방된 형태로 개발함으로써 능동형 상지 
운동 시스템의 오작동 및 위험 상황 발생 시 
신속한 탈출이 가능하고, 회외/회내 회전 
자유도를 구현함으로써 사용자 동작의도 
파악을 위한 센싱 및 능동형 상지 운동 
시스템  제어기를  간소화시킬  수  있는 
능동형 상지 운동 보조장치에 관한 것이다. 
능동형  상지  운동  보조장치는  다관절 
로봇의  암  끝단과  볼트로  체결하는 
체결부를 형성한 베이스와, 사용자 팔 중 
아래팔을 수용하여, 아래팔의 상, 하, 좌, 우 
방향 움직임을 감지해 상지의 상, 하, 좌, 우 
방향과 신호 조합을 통한 Pitch, Yaw 회전 
동작의도를 검출하는 안착부 ,  사용자가 
손으로 파지하여 전 , 후 방향 움직임을 
감지해상지의  전 , 후  방향  동작의도를 
검출하는  손잡이부 ,  상기  손잡이부의 
회전방향에  따라  사용자  손의  회전 
동 작 의 도 를  검 출 하 는  회 내 / 회 외 
회전감지부를 포함한다 

11 



 
    마그네틱 기어드 모터   

 
 

      
 
 
        기어비의 조절로 로봇 등 대부분의 동력전달이 

       필요한 곳에 적용 가능함. 
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02 기술 개념 및 특징 
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무접촉식 로봇용 모터 기술 

Magnetic Gear 

기술구성  

구조 

 기술적 차별성 

 기대효과(기술우수성) 

 

 

 
 

    

대표 제품의 구조와 원리 

원리 

고속로터 
저속로터 
스테이터 

1. 축방식의 모터 
2. 고속과 저속로터의 

운동으로 자기력을 발생 
시켜 토크를 생성 

3. 자기력과 Air gap을 
이용하여 회전 

• 기술적 측면: 기존 유사 제원의 구동기 모듈 대비 사이즈 축소 및 출력 증가  
• 경제적 측면: 기존 모터 대비 부품 간소화 및 구조 단순화로 제조 단가 절감 (조립 및 유지보수용이) 
• 활용성 측면: 제조업을 비롯한 타 산업 분야에서 저속 고토크 모터를 활용한 각종 기계장치 및 자동화      
                            설비에 활용이 가능할 것으로 예상  
• 종합     의견: 상기 장점으로 기존에 수입품에 의존했던 저속 고토크 모터의 국산화 

  뿐만 아니라 기술의 우위성 및 시장 점유율 확보가 기대됨.   

• 무 접촉식 방식: 기존의 기어 방식의 문제점(탈조, 소음, 열, 가공성 등)을 방지함 
• 감속기  일체형: 감속기 일체형으로 고토크를 발생( 소형화 가능) 
• 부품       간소화: 기존대비 부품 수를 줄여 조립성 및 생산성 향상 
• 희석 원료 사용량 절감: 마그넷의 사용량 감소로 생산 단가 절감     

Mechanical Gear Magnetic Gear 

무접촉식 
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03 본 기술의 특장점 

기술 개념 
및 특징 

본 기술의 
특장점 

지식재산권 
현황 

기술 
완성도 및 
이전 범위 

시장성 및 
파급효과 

기술 동향 

60Nm 

기존 상용 모터(Bulky) 개발품(Simple) 부피 20% 이상 감소 

항    목 
World Best(일본 제품) 중국(홍콩 제품) 

서보모터 + 감속기 
(파나소닉) 

DD모터 
(야스카와) 

서보모터 

정격 속도/토크 30RPM / 32Nm 300RPM / 4Nm ?/30Nm 
최대 속도/토크 60RPM / 32Nm 600RPM / 12Nm ?/75N/cm 

사이즈 85mm(ø) X 120mm(h) 135mm(ø) X 90mm(h) 110mm(ø) X 201mm(L)  

비교 
100W급 전용 모터 
드라이버 별도 

126W급 전용 모터 
드라이버 별도 

500V 입력전압 

항    목 

DGIST 

무접촉식 모터 
(감속기 일체형) 

정격 속도/토크 30RPM / 30Nm 
최대 속도/토크 60RPM / 60N 

사이즈 70mm(ø) X 110mm(L)  

비교 12V 입력전압 

자계해석S/W 
: J-MAG16.1 

- 소형화 실현 
- 고토크화 실현 
- 감속기 일체형  
- 고객 맞춤형 기술 적용 가능  



적용처 
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03 본 기술의 특장점 

기술 개념 
및 특징 

본 기술의 
특장점 

지식재산권 
현황 

기술 
완성도 및 
이전 범위 

시장성 및 
파급효과 

기술 동향 

Kobelco.Ltd (2013) 

Honda asimo (2015~) 

Electronic car 

적용 가능처  

풍력발전기 

1. 코베제철(소형 고속 고토크 모델) 
       - 코베제철의 용광로 안 구동부 
       - 기존 모터의 유지보수 측면이 어려운                 
            부분및 다수의 문제점을 해결하기  
            위함 
 
2. 혼다 아시모(소형 저속 고토크모델) 
       - 관절 구동부에 적용 중 
         -  기계방식의 모터를 사용함에 있어     
            소음 및 열, 역률의 문제 점을 해결하기  
            위함  

※ 소형 고토크화 구동부가 필요한 모든  
   산업 현장 및 기계에 적용 

현재 풍력발전기 , 전기자동차 엔진 & 휠 
등의 동력전달이 필요한 모든 산업군에  
적용가능할 것으로 예상 됨 



05 기술 완성도 및 이전 범위 

기술완성도  

기술 이전 범위  

향후 협의 하에 기술이전, 양산 및 판매 추진 

가능한 사업화 형태 

기술 개념 
및 특징 

본 기술의 
특장점 

지식재산권 
현황 

기술 
완성도 및 
이전 범위 

시장성 및 
파급효과 

기술 동향 

무접촉식 기어 & 기어드 모터 기술 

고파지력 핸드 & 그리퍼 기술 

서비스 로봇의 모바일 플랫폼 기술 

고객 Needs 및 현장 맞춤형 로봇 매니퓰레이터 기술 

로봇 위치-힘 제어 연동 로봇 통합 모션 제어기 기술  

인간-로봇 협업 기반 로봇 자율동작 모션 제어기 기술 

능동형 운동 재활을 위한 물리적 인간-로봇 인터페이스 장치 기술 

 현재 무접촉식 모터 및 인간-로봇 협업 기술 모두 TRL 6단계 완료 

 지속적인 성능 평가 및 필드 테스트를 통한 로봇 시스템 신뢰성 검증 중 
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05 기술 완성도 및 이전 범위 

경쟁기술대비 우수성 

기술 개념 
및 특징 

본 기술의 
특장점 

지식재산권 
현황 

기술 
완성도 및 
이전 범위 

시장성 및 
파급효과 

기술 동향 

기존 모터의 수입품 의존도를 기술 자체화로 가격 우수성 및 기술 대응성 용이 

동일 사이즈 대비 고토크화 실현하고 부품의 간소화로 가공단가 절감 

특수한 원소(희토류)를 이용하는 마그넷의 사용량 저감으로 가격 경쟁성 확보 

목표지향형 능동형 재활 로봇 기술의 경쟁/대체 기술은 현재 제품화된 사례는 없으며, 사전에    

  입력된 프로그램에 따라 단순반복형의 기존 수동형 재활/운동 로봇 기술의 한계를 극복하기  

  위한 핵심 기술로써 인간-로봇 협업 기술 기반의 능동형 재활/운동 로봇 기술임. 

제안된 철근 콘크리트 구조물 유지보수 로봇 기술은 기존 인력 의존형 철근 콘크리트 유지보

수 작업의 문제점(기능인력 고령화 및 부족으로 인한 노무 생산성 저하, 임금 상승으로 인한 

채산성 악화, 건설품질 저하, 안전사고 등)을 극복하기 위한 핵심 기술로써 세계 최초 작업 

현장의 환경 특성과 사용자의 요구 사항 기반의 로봇 주요 모듈 설계 및 인간-로봇 협업 원

격제어 기반의 건설 로봇 제어 기술이 포함됨. 

제조용 로봇의 단순 힘 제어의 경우 비접촉 구간에서 로봇 경로 추종 오차가 발생할 수 있으

나 위치-힘 제어 연동 로봇 모션 제어 기술을 통해 상기 문제점 해결 가능  
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06 시장성 및 파급효과 

시장성 

파급효과 

기술 개념 
및 특징 

본 기술의 
특장점 

지식재산권 
현황 

기술 
완성도 및 
이전 범위 

시장성 및 
파급효과 

기술 동향 

그 동안 가격이 높아 시장 침투에 어려움을 겪은 BLDC 모터는 제품혁신을 도모하는 수요기업
의 요구를 충족하면서 성장세가 지속될 전망 
세계 시장 규모는 2014년 213억 달러에서 2018년에는 343억 달러가 되어 연평균 12.8% 성
장할 것으로 기대됨 
해외 선진 시장 대비 보급이 늦은 국내 시장은 성장률이 6%로 예상되므로 2014년 4,000억 원
에서 4년 뒤 5,050억 원이 될 것으로 전망됨 
BLDC 모터의 세계 시장을 견인하는 수요산업은 자동차산업과 산업용 기계산업으로 이 두 산
업의 시장 점유율은 50%를 상회함 

모터의 수입품 의존도를 줄임으로써 맞춤형 기술력을 확보 하고  높은 단가를 차지하는   
    마그넷 사용량을 줄임으로써 가공 단가를 줄여 가격 경쟁성 확보 함. 

국내 재활치료로봇 1차 설치대상인 노인전문병원을 포함한 노인의료복지시설이 2,700여 곳
이 있음. 또한 노인복지관을 포함한 전체 노인복지시설은 66,000여 곳이 있음(보건복지부 통
계, 2009). 
국내 연간 9만명의 뇌졸중 환자발생 및 2007년 지체 장애인 110만명 등록, 2008년 노인인구 
500만명, 2026년 65세 이상 노인인구 20%라는 현실을 감안할 때 앞으로 재활·운동 로봇의 
국내 시장규모는 급격한 확대가 예상되며, 나아가 미국 일본 등 선진국의 경우 국내 대비 20
배 이상의 시장규모임을 고려할 때 직접적(로봇시스템 설치 및 관리, 소모품) 또는 간접적(의
료비 및 인건비 경감) 경제 기대효과는 매우 큼.  
건설 및 유지보수 관련분야에서 실무의 효율성을 증대시킴으로써 원가절감을 도모하고, 작업 
수행에 필요한 인력을 감소할 수 있게 되며, 전체적인 작업 생산성의 향상과 비용 절감 
국내 건설기계 산업 시장규모의 경우, 2007년 5월 말 기준 건설기계는 33만 7천 353대로 지
난 2000년 25만 9천 859대 보다 30% 늘어난 상태로, 연평균 약 4%의 성장률을 기록하고 있
으며, 건설자동화·로봇화 장비로 건성생산비용을 1%만 절감시키더라도, 약 130조원에 이르는 
건설시장에서 1조원이상의 비용을 절감 
위치-힘 제어 연동 로봇 모션 제어 기술은 범용성이 강한 기술에 속하므로 타 자동차 부품 생
산 라인을 포함한 제조업 전 분야에도 적용이 가능하기 때문에 기존 제조용 로봇의 기술적 한
계로 현장에서 구현이 어렵지만 로봇화가 필요한 현장에도 적용이 가능할 것으로 예상됨(현장 
애로 기술 극복 가능) 
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(단위 : 억 달러) 

< BLDC모터의 세계(좌) 및 국내(우) 시장규모 및 전망> 
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