
2021년도 로봇산업핵심기술개발사업 신규지원 대상과제

 □ 신규지원 대상과제(RFP/품목) 목록 : 21개

사업
분야

순
번 과제명 주관기관

21년
지원
규모

총
수행
기간

기
술
료

과제유형
과제특징

가 나 다

로봇

1

(총괄) 초대형 멤브레인 LNG
화물창 제조용 이동형 용접로봇

기술 개발
제한없음 110 45 비징

수

통
합

혁신
제품

지정
공모

융합R&D,
표준연계,
챌린지,
대형통합
형

(1세부) LNG 화물창 내 고정밀
레이저 용접공정 구현을 위한
무레일 이동형 용접로봇 개발

영리기관 1,200 45 징수
융합R&D,
챌린지,
대형통합
형

(2세부) 이동형 용접로봇의 화물창
멤브레인 고속 레이저 용접을
위한 레이저 용접 장치 및 용접

공정 기술 개발
영리기관 900 45 징수

융합R&D,
챌린지,
대형통합
형,

수요기업
참여
필수

2

(총괄) 한국형 물류창고 운영
효율화를 위한 모바일 물류
핸들링 로봇 상용화 핵심기술

개발

제한없음 110 45 비징
수

통
합

혁신
제품

지정
공모

표준연계,
대형통합
형

(1세부) 물류창고 내 사람이
작업하는 선반 피킹에 최적화된
엘리베이션 가능한 모바일 오더

피킹 로봇 기술 개발

중소·중견
기업 1,100 45 징수 대형통합

형

(2세부) 높은 집적도의 1ton 표준
파렛트 랙 시스템 적재 대응
가능한 Stacker 로봇 기술 개발

중소·중견
기업 900 45 징수 대형통합

형

(3세부) 이종의 다중 모바일 물류
핸들링 로봇 통합 운영

시뮬레이터 및 실시간 플릿
매니지먼트 시스템 개발

제한없음 900 45 징수

대형통합
형,

수요기업
참여
필수

3 항공기 조립공정 개선을 위한
제조로봇 활용모델 개발

비영리기
관(대학
제외)

900 33 비징
수

일
반

혁신
제품

지정
공모 융합R&D

4 선박 제조공정 개선을 위한
제조로봇 활용모델 개발

비영리기
관(대학
제외)

900 33 비징
수

일
반

혁신
제품

지정
공모 융합R&D

5 바이오/화학 산업 제조공정 개선을
위한 제조로봇 활용모델 개발

비영리기
관(대학
제외)

600 33 비징
수

일
반

혁신
제품

지정
공모 융합R&D

6 3차원 곡면 대응이 가능한
마찰교반용접 로봇시스템 개발

중소·중견
기업 900 33 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정

수요기업
참여
필수

7

기구학적 형상 변화에 대응
가능하고 작업자 안전을 고려한
5kHz이상 급 지능형 로봇 제어기

개발

중소·중견
기업 1,000 45 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정 국제협력

8 로봇 활용 서비스 BM구현을 위한
현장 적용형 로봇 시스템 개발

중소·중견
기업 3,000 33 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정

복수형R&
D,

수요기업
참여
필수

9 건축물 내부의 벽체 및 천장 등 중소·중견 900 33 징수 일 혁신 품목 수요기업

[첨부1] 로봇 산업핵심기술개발사업 지원지원 대상 RFP/품목 

[첨부2] 로봇 산업핵심기술개발사업 신규과제 실무작업반 명단

사업
분야

순
번 과제명 주관기관

21년
지원
규모

총
수행
기간

기
술
료

과제유형
과제특징

가 나 다

고소 도장 자동화를 위한
자율주행기반 도장로봇 기술 개발 기업 반 제품 지정 참여

필수

10
상지 전체의 비대면 자가 재활이
가능한 의도인식 기반 다자유도
경량 착용형 재활로봇 개발

중소·중견
기업 1,100 57 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정

융합R&D,
의료기관
참여
필수

11 가반하중 500g급 고정밀 협동로봇
기술 개발

중소·중견
기업 1,000 45 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정 국제협력

12
감염격리병동에서 간호업무 보조
및 환자 모니터링이 가능한

로봇시스템 개발

중소·중견
기업 900 45 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정

융합R&D
표준연계,
의료기관
참여
필수

13 다품종 랜덤 피스 피킹이 가능한
인식기술 및 그리퍼 개발

중소·중견
기업 1,200 45 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정

복수형R&
D,

수요기업
참여
필수

14

도소매점, 대형마트 등의
유통매장에서 상품의 재고

파악/관리를 자율적으로 수행하는
물품 관리 서비스 로봇 개발

중소·중견
기업 800 33 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정

서비스형,
수요기업
참여
필수

15 감염 환자 격리 이송을 위한 사람
추종형 반자율 침상 로봇 개발

중소·중견
기업 800 33 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정

수요기업
참여
필수

16
중소규모 서브터미널 화물

상차작업을 위한 로봇 기반 상차
시스템 기술 개발

중소·중견
기업 900 45 징수 일

반
혁신
제품

품목
지정

경쟁형R&
D,

수요기업
참여
필수



[첨부1] 로봇 산업핵심기술개발사업 지원지원 대상 RFP/품목

관리번호 2021-서비스로봇-통합-110 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 조선/해양시스템

융합유형 ■ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  □ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  ■ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  ■ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D ■ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

□ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

총괄
과제명

초대형 멤브레인 LNG 화물창 

제조용 이동형 용접로봇 기술 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작]4단계〜[종료]7단계) 8 5 1 5 9 0 1 0 1 0

1세부과제명
LNG 화물창 내 고정밀 레이저 용접공정 구현을 위한 무레일 이동형 

용접로봇 개발

2세부과제명
이동형 용접로봇의 화물창 멤브레인 고속 레이저 용접을 위한 레이저 

용접 장치 및 용접 공정 기술 개발

1. 개념 및 정의

ㅇ 초대형 LNG선 화물창 제조 공정의 생산성 향상을 위하여, 기존 캐리지 타입 용
접시스템을 탈부착하는 방식의 반자동화 방식을 대체할 수 있는 이동형 용접로
봇, 로봇 자동화 용접 요소 기술 및 통합 솔루션을 개발하고, LNG선 화물창 조
립 공정을 구현

- (1세부) LNG 화물창 내에서 무레일 방식으로 이동 가능한 로봇 플랫폼과 최대 

1mx3m급 면적의 초대형 멤브레인을 대상으로 용접 정밀도 0.1mm의 용접공

정 지원이 가능한 용접로봇 플랫폼을 개발하여, 용접장치가 통합된 이동형 용

접 로봇 시스템을 개발

- (2세부) 이동형 용접로봇에 탑재되어 Corrugation이 있는 대면적 멤브레인 시

트를 3m/min 이상 용접속도로 용접하여, 선급 요구 품질을 구현할 수 있는 

레이저 하이브리드 용접 장비와 공정기술을 개발

2. 연구목표 및 내용

□ 최종 목표

ㅇ 3차원 멤브레인 LNG 화물창 조립을 위한 무레일 방식의 이동형 용접 로봇 시
스템 개발

ㅇ LNG 화물창 멤브레인 고속 용접을 위한 로봇기반 레이저 하이브리드 용접시스
템 및 공정기술 개발 

ㅇ 로봇 기반 용접로봇 및 공법 표준화 연계 기술 개발 

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표
국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1 
로봇 기반 용접로봇 
및 용접 공법 표준화

건 국내 표준 제정 2건* - -

* 국내 단체표준 제정 1건 및 국가표준 제정 1건

□ 개발 내용 

<1세부>
ㅇ (이동로봇) 화물창 족장 환경 내, 무레일 방식으로 이동 가능한 로봇 플랫폼 기술
ㅇ (용접로봇) 레이저 용접장치 탑재 가능한 용접용 로봇 머니퓰레이터 기술
ㅇ (시스템통합) 이동형 로봇 플랫폼, 용접용 로봇팔, 용접 장치 통합 시스템 기술
<2세부>
ㅇ (부품/시스템) 대면적 연속용접을 위한 고출력 레이저 하이브리드 용접장비 및 

요소부품의 개발
ㅇ (공정) Corrugation 포함 3차원 조립을 위한 레이저 하이브리드 공정 전략 개발
ㅇ (평가/검사) 레이저 하이브리드 용접 공정 멤브레인 화물창 적용기술 및 검사기술 개발

3. 국내외 기술 동향
ㅇ 이동형 로봇 및 용접 로봇 기술 동향
- 무인이동로봇 플랫폼 기술은 스마트 팩토리, 물류 로봇, 스마트팜 등의 첨단화
와 더불어 급격한 성장을 이루고 있는 분야로, 전세계적으로 모바일 플랫폼 
기술, 위치 인식 기술, 경로 계획 및 자율 주행 기술이 복합적으로 개발되고 
있음. 국내에서도 물류센터, 창고관리 등을 위해 물류 기업과 자동화 솔루션 
기업을 중심으로 AGV 관련 제품이 점차 확대되고 있음

- 용접용 로봇 분야의 세계 최고 기술 수준을 가지는 국가는 일본으로 Yaskawa,
Kawasaki, Daihen, Nachi, Fanuc 등의 기술, 가격 경쟁력이 우수함. 국내에서
도 용접용 로봇의 핵심 기술인 수직 다관절 로봇 개발 능력을 보유하고 있으
나, 내구성과 신뢰성에 대한 품질 경쟁력이 다소 낮고 선진국과의 기술격차가 
존재하며, 용접장치/용접공정과의 연동된 통합 시스템이 부족함

ㅇ 선박 제조용 용접 공정 기술 동향
- 기존 선박 조립 공정에서는 주로 티그 또는 플라즈마 아크 용접이 주로 적용
되고 있으며, 레일을 따라 움직이는 용접 플랫폼과 용접공이 협력하여 반자동
화 공정을 수행함. 레이저 용접 공정은 기술적인 미흡과 더불어 장비 가격, 안
전, 신뢰성 등의 이유로 높은 생산성에도 불구하고 활용이 어려운 상황임

- 일본 등 선진국에서는 용접장비, 용접시공, 용접모니터링에 대한 전문적 기술
을 바탕으로 공정 데이터와 인공지능 기술 등을 접목하여 품질 향상과 용접 
공정 지능화에 관한 연구가 다수 이루어지고 있음

4. 지원 필요성
□ 기술적 지원필요성
ㅇ 고속, 고정밀 레이저 용접, 1m x 3m 급 대면적 멤브레인 용접지원이 가능한 롱



리치형 용접용 로봇 플랫폼이 부재하고, 저진동, 정밀 궤적 추적 정밀도를 가지
는 용접용 로봇팔 제어 분야의 국내 기술의 추가 확보가 필요함

ㅇ 국내 수직다관절 로봇 기술과 제품 신뢰성 부족으로 인하여 용접용 로봇은 수입의존
도가 매우 높은 분야이며, 특히 아크용접용 로봇 기준으로 90% 이상을 일본에 의존
하고 있는 현실로, 기술 자립과 선진 기술 추격을 위한 용접용 로봇 기술 연구 필요

□ 경제적 지원필요성
ㅇ 세계 시장의 약 80% 이상의 점유율을 가지고 있으며, 최근 대량 수주를 이끌어

낸 국내 LNG선의 지속적인 경쟁력 유지를 위해 LNG선 화물창 용접 공정 로봇 
자동화 시스템 도입이 절실함

ㅇ 40m x 30m x 30m 급 초대형 LNG선 화물창 제조를 위해 기존에는 캐리지 타
입의 용접시스템을 탈부착하는 방식의 반자동화 작업을 대체할 수 있는 로봇자
동화 시스템 도입을 통한 인력 수급난 해결과 생산성 향상이 필요함

□ 정부/정책적 지원필요성
ㅇ 국가적 아젠다로 추진하고 있는 한국판 뉴딜 정책에 있어서도 지능형 로봇을 이

용한 생산 공정 자동화는 AI/데이터 기반의 스마트 산업 생태계 구축을 위한 
주요 내용으로 포함 가능함

ㅇ 레이저 공정 기술은 많은 개발 비용이 필요하기 때문에 기업들이 적극적으로 관
련 산업에 발을 들이지 못하고 있는 실정으로, 정부 R&D를 통해 요소기술을 개
발하고, 부품, 장비, 시스템 기술을 통합할 수 있도록 지원이 필요함

ㅇ 최근 들어 자국 시장을 기반으로 추격해오고 있는 중국 조선사와의 차별화를 위
해서는 생산성 향상, 단가 절감을 위한 정부 주도의 용접 자동화 기술 개발 및 
실증 지원이 필요함

5. 활용방안 및 기대효과

□ 활용방안
ㅇ 이동형 로봇 시스템 측면에서는 본 과제의 직접적인 활용처인 대형 구조물 용접 

로봇 뿐만 아니라, 이동식 협동로봇을 이용한 제조 공정 자동화, 이동식 중량물 
핸들링 로봇 등 다양한 분야에 활용이 가능함

□ 기술적 기대효과
ㅇ 용접용 로봇 시장은 아크용접용 로봇 기준으로도 수입의존도가 90%를 넘고, 특

히 수입 로봇의 대부분을 일본에 의존하고 있는 현실로, 국내 용접용 로봇 기술
과 용접 로봇 활용 공정 자동화 기술 측면에서의 경쟁력 향상이 기대됨

□ 경제적 기대효과
ㅇ LNG 운반선 제조 생산성 향상, 공기 단축, 생산 원가 절감을 통해 자국 시장 

기반으로 추격하고 있는 중국 조선사와의 차별화가 가능하고, 최근 대량 수주를 
이끌어낸 국내 LNG선의 지속적인 경쟁력 유지가 가능함

□ 기타 사회․문화적 측면의 기대효과 및 파급효과
ㅇ LNG선 화물창 조립 공정 등 조선 산업 분야의 열악한 작업 환경 개선이 가능

하고, 더불어 인력난 해소가 가능할 것으로 기대됨

6. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~4차년도 : 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 1.1억원 이내(총 정부출연금 5.5억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 제한없음

ㅇ 기술료 징수여부 : 비징수

관리번호 2021-서비스로봇-통합-111 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 조선/해양시스템

융합유형 ■ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  □ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  ■ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D ■ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

총괄과제명 초대형 멤브레인 LNG 화물창 제조용 이동형 용접로봇 기술 개발

세부
과제명

LNG 화물창 내 고정밀 레이저 

용접공정 구현을 위한 무레일 

이동형 용접로봇 개발

품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작]4단계〜[종료]7단계) 8 5 1 5 3 1 1 0 1 0

기술분류 중분류Ⅰ 로봇/자동화기계 중분류Ⅱ 조선/해양시스템

1. 개념 및 정의

ㅇ LNG 화물창 내에서 무레일 방식으로 이동 가능한 로봇 플랫폼과 최대 1mx3m
면적의 초대형 멤브레인을 대상으로 용접속도 3m/min, 용접 정밀도 0.1mm의 
용접공정 지원이 가능한 용접로봇 플랫폼을 개발하고, 이동로봇, 용접로봇, 용접
장치를 통합한 이동형 용접 로봇 시스템을 개발

- 화물창 족장 환경 내에서 무레일 방식으로 이동 가능한 이동로봇 기술

- 대면적 멤브레인 용접을 위한 고가반하중 롱리치형 로봇팔 기술

- 고정밀 용접 구현을 위한 이동로봇, 수직다관절형 용접로봇, 용접장치 통합형 

로봇 시스템 기술

< 이동형 용접 로봇 시스템 : 독립 이동 방식 또는 트레일러 방식 등 구현 가능 >
2. 연구목표 및 내용

□ 연구목표

ㅇ 3차원 멤브레인 LNG 화물창 조립을 위한 무레일 방식의 이동형 용접 로봇 시
스템 개발

- LNG 화물창 내에서 무레일 방식으로 이동 가능한 이동형 로봇 플랫폼 개발 
(화물창 환경 내 위치인식 및 자율주행 기능 포함)



- 30kg 이상의 가반하중을 가지며, 최대 1mx3m 면적의 초대형 멤브레인 대상으
로 추종 정밀도 0.1mm 이상을 가지는 용접로봇 (주행축 활용 가능)

- 정밀 레이저 용접 공정 구현을 위한 로봇 시스템 통합

ㅇ 정량적 목표

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표
국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1
이동형 용접 로봇 전체 

시스템 무게
kg 1000 이하 - -

2
용접 로봇팔의 

용접장치말단부 작업영역 
m

Reach 1.8
Workspace 1x3

Reach 
1.5m

Reach 1.8 
(일본/Fanuc)*1)

3
용접 로봇팔(협동로봇) 

가반하중
kg 30 이상 25 35 (일본/Fanuc)*1)

4
용접 로봇팔 말단부 반복 

정밀도 
mm 0.1 이하 0.1 0.03*1)

* 일본 Fanuc, 35kg 가반하중 협동로봇의 경우, 약 900kg으로 이동형 용접로봇에 부적합

□ 개발 내용

ㅇ (이동로봇) 화물창 족장 환경 내, 무레일 방식으로 이동 가능한 로봇 플랫폼 기술
- 화물창 족장 내 무레일 방식 이동을 위한 이동 메커니즘 설계 
- 로봇팔, 용접모듈, 통합제어시스템 탑재 가능한 이동 플랫폼 제작
- 무레일 방식 이동을 위한 위치 인식 및 주행 기술

ㅇ (용접로봇) 레이저 용접장치 탑재 가능한 용접용 로봇 머니퓰레이터 기술
- 가반하중 30kg이상, 반복 정밀도 0.1mm급, 1m x 3m 멤브레인 용접용 롱리치
형 협동로봇 설계 기술

- 고속, 고정밀 모션을 위한 진동 저감형 로봇팔 제작 기술
- 용접 추종 정밀도 향상을 위한 로봇팔 제어 기술
- 용접로봇 소프트웨어 프레임워크 및 실시간 용접경로 생성 기술

ㅇ (시스템통합) 이동형 로봇 플랫폼, 용접용 로봇팔, 용접 장치 통합 시스템 기술
- 이동 로봇, 용접용 로봇팔, 용접장치 통합 제어 프레임워크 설계
- 용접속도 3m/min, 고정밀 레이저 용접 구현을 위한 이동형 로봇 모션, 로봇팔 
모션 연동 제어 시스템

- 3차원 Corrugation 용접을 위한 센싱 모듈, 용접 공정 정보 피드백 기반 통합 
제어 기술 개발

□ TRL 핵심기술요소(CTE)
핵심 기술요소 최종단계 생산수준 또는 결과물 시험평가 환경

1
화물창 족장 환경 무레일 
이동로봇 기술

7 시제품 Mock up 환경

2
이동로봇 탑재용 고중량,
롱리치 협동로봇 기술

7 시제품 Mock up 환경

3. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~4차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 12억원 이내(총 정부출연금 60억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 영리기관(챌린지형 과제로 영리기관의 형태는 제한 없음)

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

관리번호 2021-서비스로봇-통합-112 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 조선/해양시스템

융합유형 ■ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  □ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  ■ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D ■ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

총괄과제명 초대형 멤브레인 LNG 화물창 제조용 이동형 용접로봇 기술 개발

세부
과제명

이동형 용접로봇의 화물창 멤브레인 

고속 레이저 용접을 위한 레이저 용접 

장치 및 용접 공정 기술 개발

품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL :[시작]4단계〜[종료]7단계) 8 5 1 5 9 0 1 0 1 0

기술분류 중분류Ⅰ 로봇/자동화기계 중분류Ⅱ 조선/해양시스템

1. 개념 및 정의

ㅇ 초대형 LNG선 화물창 조립 자동화와 생산성 향상을 위하여, 이동형 용접로봇에 
탑재되어 Corrugation이 있는 대면적 멤브레인 시트를 3m/min 이상 용접속도로 
용접하여 선급 요구 품질을 구현할 수 있는 레이저 하이브리드 용접 장비와 공
정기술을 확보

- 대면적 연속용접을 위한 고출력 레이저 하이브리드 용접장비 및 요소부품 개발

- Corrugation 포함 3차원 조립을 위한 레이저 하이브리드 공정 전략 

- 용접속도 3m/min 이상 멤브레인 화물창 적용기술 및 검사기술

2. 연구목표 및 내용

□ 연구목표

ㅇ 3차원 멤브레인 LNG 화물창 조립을 위한 로봇기반 레이저 하이브리드 용접시
스템 및 공정기술 개발 

- 대면적 연속 용접 공정 구현을 위한 고출력/경량 레이저 용접전원, 레이저 빔
/광학계, 와이어 공급 장치 등 국산 레이저 용접장비 개발

- Corrugation이 있는 대면적 멤브레인 시트의 고속 레이저 용접을 위한 레이저 
하이브리드 용접공정 기술 개발



- LNG 화물창 제작 공정 데모를 통한 레이저 하이브리드 용접 실공정 구현

ㅇ 정량적 목표

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표
국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1 레이저 용접부 각장 mm 2 - -

2
멤브레인 1모듈당 결함 수
(lack of fusion, crack...)

ea 0 -
0

(프/GTT)

3
레이저 하이브리드 용접속도

(무결함)
m/min 3 - 2.5 (독/프라운호퍼)

4 실공정 Mock-up m×m×m 3×3× 3 - -

□ 개발 내용

ㅇ (부품/시스템) 대면적 연속용접을 위한 고출력 레이저 하이브리드 용접장비 및 
요소부품의 개발

  - 고출력/경량 레이저 용접전원 국산화 개발
- 갭대응 레이저 빔 전송장치 및 광학계 개발
- 용접부 형상 감지 및 판단 알고리즘 개발
- 갭 보상을 위한 센서-와이어 송급장치 연동 제어 기술
- 에러모드를 인지하여 위치 및 입열을 보상할 수 있는 연동형 제어시스템 개발
- 용접 품질 모니터링 센서 개발

ㅇ (공정) Corrugation 포함 3차원 조립을 위한 레이저 하이브리드 공정 전략 개발
  - 대면적 멤브레인 시트(Corrugated membrane sheet)를 3m/min 이상 용접속도로 용

접하여 선급 요구 품질을 확보할 할 수 있는 레이저 하이브리드 용접 공정기술 확보
- 다양한 용접자세 및 에러모드 (offset, gap 등) 대응 용접공정 기술 확보
- AGV 자동용접 플랫폼 활용한 대면적 연속용접을 위한 공정 최적화 방안 및 
작업 시나리오 수립

ㅇ (평가/검사) 레이저 하이브리드 용접 공정 멤브레인 화물창 적용기술 및 검사기술 개발
- 3mx3mx3m 규모 LNG 화물창 Mock up 제작을 통한 기술 적용성 검토
- 용접 직후, 용접결함 유무와 종류 등을 실시간 판별하는 용접품질 검사 시스템 
및 알고리즘 개발

□ TRL 핵심기술요소(CTE)
핵심 기술요소 최종단계 생산수준 또는 결과물 시험평가 환경

1
레이저 하이브리드 용

접장비 기술
7 시제품 Mock up 환경

2
레이저 하이브리드 용

접 공정 기술
7 시제품 Mock up 환경

3. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~4차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 45억원 이내)

ㅇ 주관기관 : 영리기관(챌린지형 과제로 영리기관의 형태는 제한 없음. 수요기업 참여 필수)

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

관리번호 2021-서비스로봇-통합-120 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  ■ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D ■ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

□ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

총괄
과제명

한국형 물류창고 운영 효율화를 위한 
모바일 물류 핸들링 로봇 상용화 

핵심기술 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계〜[종료] 7단계) 8 4 8 6 4 0 3 0 1 0

1세부과제명
물류창고 내 사람이 작업하는 선반 피킹에 최적화된 엘리베이션 가능한 
모바일 오더 피킹 로봇 기술 개발

2세부과제명
높은 집적도의 1ton 표준 파렛트 랙 시스템 적재 대응 가능한
Stacker 로봇 기술 개발

3세부과제명
이종의 다중 모바일 물류 핸들링 로봇 통합 운영 시뮬레이터 및 
실시간 플릿 매니지먼트 시스템 개발 

1. 개념 및 정의

ㅇ 기존 물류창고 인프라 활용을 극대화하여 시설 투자비를 최소화함으로써 규모가 
작은 중소 물류업체의 경쟁력 강화를 위한 한국형 물류창고 운영 효율화가 가능한
모바일 물류 핸들링 로봇 상용화 핵심기술 개발

- 상품 오더 피킹 로봇(1세부), 간선 차량-창고 간 이동형 Stacker 로봇(2세부) 기술
및 이들 로봇의 운영을 지원하는 실시간 플릿 매니지먼트 시스템(3세부) 개발

2. 연구목표 및 내용

□ 최종 목표

ㅇ 기존 물류창고 인프라 활용을 극대화하여 시설 투자비를 최소화함으로써 규모가
작은 중소 물류업체의 경쟁력 강화를 위한 한국형 물류창고 운영 효율화가 가능한
모바일 물류 핸들링 로봇 상용화 핵심기술 개발 및 실환경을 모사한 테스트베드에
서의 실증

- (총괄 목표) 세부 과제별 기술 개발/실증 일정 등을 고려한 총괄 사업관리, 인터페이

스 표준화 및 세부 과제 상호 간 원활한 기술협력을 통한 성공적인 실증 추진

ㅇ 정량적 목표



핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표
국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1 
독립적 플릿 

매니지먼트 시스템을 
위한 표준화1)

건 국내 표준 제정 2건 - -

1) 로봇 제조기업, WMS 시스템에 독립적인 플릿 매니지먼트 시스템 개발을 위한 인터페이스 표준화 등
2) 국내 단체표준 제정 1건 및 국가표준 제정 1건

□ 개발 내용

ㅇ (총괄) 로봇 제조기업, WMS 시스템에 독립적인 플릿 매니지먼트 시스템 개발을 
위한 인터페이스 표준화(1, 2, 3세부 협력)

ㅇ (1세부) 소분되어 선반에 적재된 상품의 모바일 매니퓰레이션 기반 오더 피킹 및 
이송 기술을 개발하여 사람이 작업할 수 있는 국내 오더 피킹 물류 환경에 적용 
및 실증(3세부 협력)

ㅇ (2세부) 높은 집적도의 1톤 표준 파렛트 랙 시스템에 적재 대응 가능하여 최소의
시설 투자로 자동창고를 구축할 수 있는 간선차량-창고 간 이동형 Stacker 로봇을
개발하여 국내 중소형 물류창고 환경에 적용 및 실증(3세부 협력)

ㅇ (3세부) 이종·다중 모바일 물류 핸들링 로봇을 지원하는 통합운영 시뮬레이터 및 
실시간 플릿 매니지먼트 시스템을 개발하고 다수의 오더 피킹 로봇(1세부) 및 
Stacker 로봇(2세부)이 운영되는 실환경을 모사한 테스트베드에서 기술 실증

3. 국내외 기술 동향

ㅇ 선반 피킹에 최적화된 엘리베이션 가능한 오더 피킹 및 이송 로봇
- (국외) 미국 Fetch Robotics는 엘리베이션이 가능한 모바일 매니퓰레이터 기반의
오더 피킹 로봇 및 다중 로봇을 관리하는 솔루션을 개발하여 초기 상용화 중

- (국내) 상용제품 또는 상용화를 위한 개발단계의 사례조차 전무하며, 연구소 수
준의 모바일 매니퓰레이션 기술 개발이 진행 중

ㅇ 자동창고 구축을 위한 간선차량-창고 간 이동형 Stacker 로봇
- (국외) 스페인 Mecalux Group, 이탈리아 Zecchetti, Eurofork는 스태커 크레인에

Satellite shuttle을 이용한 고집적도 물류창고를 2013년부터 상용화하였으며, 일
본 Muratec은 전방향 차량을 이용한 shuttle 시스템을 개발하여 상용화 준비 중

- (국내) 국내에서 개발된 유무인 AGV는 기존 물류창고에 적용 가능하지만 단열
(반복열) 적재로 집적률이 높지 않아 처리량의 한계가 존재

ㅇ 이종·다중 모바일 물류 핸들링 로봇 플릿 매니지먼트 시스템
- (국외) 일본 Omron, 덴마크 MiR, 미국 Seegrid, Fetch Robotics, IAM Robotics
등에서 다중로봇 플릿 매니지먼트 시스템을 운영 중이나 단순 이송로봇 중심

- (국내) 다중 물류로봇 (단순 이송로봇) 관제 시스템 및 시뮬레이터가 개발된 사례가
있으나 실제 중소규모 이상 물류창고 환경에 적용된 기술은 거의 없음

4. 지원 필요성

□ 기술적 지원 필요성

ㅇ 단순이송 중심의 기존 물류로봇 제품과의 차별화 및 기업 경쟁력 강화를 위한 
핵심 상용화 기술 개발이 요구됨. 특히 국내 물류창고 환경에 필수적인 선반에

서의 오더 피킹 로봇, 높은 집적도 구축이 가능한 Stacker 로봇 및 이들 로봇을 물
류 시스템과 효율적으로 연계하여 운영하는 시스템 기술 개발 필요

□ 경제적 지원 필요성

ㅇ AMR 시장은 ‘18년 140억 달러에서 ’26년 470억 달러 규모로 성장이 전망되고 
있으며, AMR의 확산에 따라 플릿 매니지먼트 시스템 SW의 수요도 빠른 증가가
예상되어 이종의 모바일 물류 핸들링 로봇에도 적용 가능한 기술 개발 필요

□ 정부/정책적 지원 필요성

ㅇ 물류창고 D.N.A(Data-Network-AI) 생태계 강화 및 비대면 산업화 등 로봇·AI
융합을 통한 물류산업 디지털 혁신에 필수적인 기술로 기존 인프라 활용을 극대화
하여 시설 투자비를 최소화함으로써 중소 물류업체의 경쟁력 강화 가능

5. 활용방안 및 기대효과

□ 활용방안

ㅇ 이동형 물류 핸들링이 필요한 물류창고와 대형 마트(오더 피킹 로봇)
ㅇ 기존 인프라 활용 극대화가 필요한 중소 물류창고(Stacker 로봇)
ㅇ 다수 물류 핸들링 로봇 도입이 필요한 물류창고, 대형 마트(플릿 매니지먼트 시스템)

□ 기술적 기대효과

ㅇ 선반에서의 오더 피킹 로봇 상용화를 통한 단순이송 중심의 기존 물류 로봇 제
품과의 차별화 및 협소 공간에서의 자유로운 이동과 높은 위치 정밀도가 가능한
Stacking 기술은 사회 전반에 걸친 물류 시스템에 확장 및 적용 용이

□ 경제적 기대효과

ㅇ 우리나라의 물류로봇 시장 점유율은 매우 낮은 상황으로 향후 물류로봇 핵심제
품이 될 것으로 예상되는 오더 피킹 로봇, Stacker 로봇 상용화 기술 선제적 개
발을 통해 글로벌 시장 점유율 향상 및 물류창고 운영 비용 절감/효율성 개선

□ 기타 사회․문화적 측면의 기대효과 및 파급효과

ㅇ 야간, 피크타임, 주문 폭주 시즌의 인력부족 문제 해소 및 일자리의 질 개선

□ 규제개선 요구사항

ㅇ 해당사항 없음
6. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2~4차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 1.1억원 이내(총 정부출연금 5.5억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 제한없음
ㅇ 기술료 징수여부 : 비징수



관리번호 2021-서비스로봇-통합-121 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D ■ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

총괄과제명 한국형 물류창고 운영 효율화를 위한 모바일 물류 핸들링 로봇 상용화 핵심기술 개발

세부
과제명

물류창고 내 사람이 작업하는 선반 

피킹에 최적화된 엘리베이션 가능한 

모바일 오더 피킹 로봇 기술 개발

품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계〜[종료] 7단계) 8 4 8 6 4 0 3 0 1 0

기술분류 중분류Ⅰ 로봇/자동화 기계 중분류Ⅱ

1. 개념 및 정의
ㅇ 국내 물류창고 환경에서 운용가능한 모바일 매니퓰레이션 기반 상품 오더 피킹* 로 

기술 개발

- 사람이 작업하던 선반에서도 로봇이 작업할 수 있어 사람과 로봇이 함께 탄력적
으로 운영이 가능한 오더 피킹 로봇 기술 개발 및 창고 물류 관리 시스템과 연
계한 물류환경 실증을 통한 오더 피킹 로봇 운영 실효성/상용화 가능성 검증

2. 연구목표 및 내용

□ 최종 목표

ㅇ 소분되어 선반에 적재된 상품의 모바일 매니퓰레이션 기반 오더 피킹 및 이송 기
술을 개발하여 사람이 작업할 수 있는 국내 오더 피킹 물류 환경에 적용 및 실증

ㅇ 정량적 목표

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표
국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1 오더 피킹 대상물 인식률 % 97% 95%
97% (미국, 
Berkeley)

2
선반 피킹 가능한 
물품 유형1)/종류 수

ea
5ea(유형)/
100ea(종류)

-
100ea (미국, 

RightHand Robotics)

3 모바일 매니퓰레이터 유효 m@ 1.8m@6kg - 1.8m@6kg (미국, 

1) 물품 유형은 구형, 원통형, 육면체 등 형상의 유형을 의미

2) 사람의 오더 피킹 건수 대비 로봇의 오더 피킹 건수 비율, 사람대비 50%(3건/시간) 이상 효율 목표
* 오더 피킹: 주문에 따라 상품을 보관장소에서 찾아내어 배송처별로 분류하고 정리하는 작업 (1
회당 주문 상품은 한 개 이상으로 복수의 피킹 동작과 이동을 포함)

□ 개발 내용

ㅇ 선반 피킹이 가능한 엘리베이션형 모바일 로봇 플랫폼 및 엔드 이펙터 설계기술 개발
- 사람 작업범위(높이 1.8m)를 가지며 선반 피킹이 가능한 모바일 마운트 엘리베이션 모듈
- 모바일 로봇 플랫폼 연동 매니퓰레이터 위치 제어 및 캘리브레이션 기술
* 상용 매니퓰레이터 및 상용 모바일 로봇 플랫폼 활용(창고 내 자율주행 내비게이션 기능 포함)

- 박스 단위 혹은 박스에 담기지 않은 개별 상품의 선반피킹을 위한 복합(흡착기,
다관절 등) 그리퍼 기술

ㅇ 선반 진열상품 피킹/이송을 위한 모바일 로봇 플랫폼 연동 매니퓰레이션 기술 개발
- 피킹 대상 상품 인식 및 엔드 이펙터 별 피킹 신뢰도 판단 기술
* 선반에서 피킹 대상 상품을 인식하고 최적 파지 방식 및 파지점을 생성

- 선반과 상품들과의 배치 관계를 고려한 엔드 이펙터 진입 방향 최적화 기술
- 피킹 실패 및 잘못된 파지에 대한 실시간 판단 기술
- 모바일 로봇 플랫폼과 연동한 매니퓰레이터 최적 자세 제어 기술
ㅇ 물류창고 테스트베드 내에서의 오더 피킹 및 운반 실증
- 모바일 매니퓰레이션 기반 상품 오더 피킹 및 이송 통합 시스템
- WMS 연동을 통한 모바일 매니퓰레이터 운영 동선 최적화 기술 
- 피킹 실패/잘못된 파지 상황 대응 및 통합 시스템 안전 운용 기술 
- 세부과제3 수행기관과 협력을 통해 테스트베드 환경에서 기술 실증
* 단일로봇 활용 실증은 자체 수행. 다중로봇 이용 플릿 매니지먼트 시스템 연동 실증은 3세부 협력

□ TRL 핵심기술요소(CTE)

핵심 기술요소 최종단계 생산수준 또는 결과물 시험평가 환경

1
모바일 플랫폼 연동 
매니퓰레이션 기술

7
오더 피킹을 위한 모바일 
매니퓰레이터 제어 솔루션

1세부 운영 
환경을 모사한
테스트베드

2
선반 피킹용

엔드 이펙터 기술
7

선반진열 다종상품 오더 피킹이 
가능한 엔드 이펙터

3
선반진열 상품 파지 

정보 인식 기술
7

선반 피킹 대상 상품 인식, 최적 
파지 방식, 파지점 생성 솔루션

작업 높이 및 가반하중 kg Fetch Robotics)

4 사람대비 오더 피킹 효율2) % 50% -
6건@1시간

(물류창고 근무자)

3. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차~4차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 11억원 이내(총 정부출연금 55억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업

* 로봇의 인식·주행 기술 개발과 관련한 영상데이터 제출에 대응하여야 하며, 구체
적인 요구데이터 형태는 평가에서 결정함

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수



관리번호 2021-서비스로봇-통합-122 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D ■ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

총괄과제명
한국형 물류창고 운영 효율화를 위한 모바일 물류 핸들링 로봇 상용화 핵심기술 

개발

세부
과제명

높은 집적도의 1ton 표준 파렛트 

랙 시스템 적재 대응 가능한 

Stacker 로봇 기술 개발

품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계〜[종료] 7단계) 8 4 8 6 4 0 3 0 1 0

기술분류 중분류Ⅰ 로봇/자동화 기계 중분류Ⅱ

1. 개념 및 정의
ㅇ 최소의 시설 투자로 자동창고를 구축할 수 있는 간선 차량-창고 간 이동형 Stacker 로

봇 기술 개발
- 물류센터에서 간선 차량의 출발 및 도착 시 발생하는 중량 물류를 처리할 수 있
는 로봇* 기술 개발
* 1톤 표준 파렛트 규격(1100 x 1100)을 사용, 최대 7m 높이까지 적재 가능, 약 3m의 국내 표준
물류센터의 랙과 랙 사이에서 자유자재로 이동 가능, 파렛트 셔틀을 이용한 복열적재 가능

- 물류환경 실증을 통한 이동형 Stacker 로봇 운영 실효성 및 상용화 가능성 검증

표준 랙 사이즈

2. 연구목표 및 내용
□ 최종 목표
ㅇ 높은 집적도의 1톤 표준 파렛트 랙 시스템에 적재 대응 가능하여 최소의 시설 

투자로 자동창고를 구축할 수 있는 간선차량-창고 간 이동형 Stacker 로봇을 개
발하여 국내 중소형 물류센터 환경에 적용 및 실증

ㅇ 정량적 목표

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표 국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1 집적화 정도1) % 150% 이상 - -

2 Stacking 베이스 차량 mm ±10mm - ±10mm (일본, 

1) 집적화 전후 예시: 집적화 전 최소 창고 사양에서 집적화 후 4열 -> 6열로 증가(150%)

□ 개발 내용

ㅇ 표준 파렛트 랙 시스템 적재 대응이 가능한 이동형 Stacker 로봇 플랫폼 개발
- 표준 랙 공간 조건*에 맞는 베이스 차량의 전방향 구동 장치 설계
- 높이 7m까지 승·하강이 가능한 레일 마스트 설계
- 베이스 차량에서의 충전 기능, 1톤 파렛트 화물 승하강 기능, 랙 안에서의 이동·위
치 제어 기능을 가지는 파렛트 셔틀 개발
* 표준 랙 공간 조건: 물류설비인증규격의 보관창고의 시설 및 설비 기준 T10011 - KS T 2010(보
의 높이 5 ~ 7m), 조립식 파렛트 랙 기성품 기준 포스트 최대 높이 6500mm.

ㅇ 이동형 Stacker 로봇 플랫폼 정밀 주행 제어 기술 개발
- 베이스 차량의 내비게이션* 및 정밀 주행 제어** 기술
* 가혹한 위치인식 환경을 극복한 랜드마크/바닥 가이드를 이용한 방식 또는 다른 방법 사용 가능
** 좁은 공간(표준 랙 공간)에서 효과적으로 동작, 반복 위치 정밀도 ±10mm 이내

- 레일 마스트 및 파렛트 셔틀의 정밀 제어* 기술

ㅇ 물류창고 테스트베드 내에서의 Stacker 로봇 실증·운영 기술
- 양방향에서 진입가능한 복열적재 환경에서 최적 이동 효율을 위한 경로계획 기술
- 화물의 출입 계획에 따른 적재 순서 최적화 기술
* 복열 적재의 경우 LIFO(Last in First Out)방식으로 이를 고려한 경로계획 필수

- 세부과제3 수행기관과 협력을 통해 테스트베드 환경에서 기술 실증
* 단일로봇 활용 실증은 자체 수행. 다중로봇 이용 플릿 매니지먼트 시스템 연동 실증은 3세부 협력

□ TRL 핵심기술요소(CTE)

핵심 기술요소 최종단계 생산수준 또는 결과물 시험평가 환경

1 표준 파렛트 화물 복열 적재 기술 7 셔틀을 이용한 복열 적재 2세부 운영 
환경을 모사한
테스트베드

2 베이스 차량 주행 제어 기술 7 ±10mm 이내 위치 정밀도

4 협소공간 전방향 이동 제어 기술 7 이동속도: 최대 1.2m/s

위치 정밀도 파렛트 셔틀 mm ±2mm ±2mm ±2mm Muratec)

3 안전 인증 - CE, UL - CE, UL (다수 기업)

3. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차~4차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 45억원 이내)

ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수



관리번호 2021-서비스로봇-통합-123 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D ■ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

총괄과제명
한국형 물류창고 운영 효율화를 위한 모바일 물류 핸들링 로봇 상용화 
핵심기술 개발

세부
과제명

이종의 다중 모바일 물류 핸들링 로봇 
통합 운영 시뮬레이터 및 실시간 플릿 

매니지먼트 시스템 개발

품목
코드

(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계〜[종료] 7단계) 8 4 8 6 4 0 3 0 1 0

기술분류 중분류Ⅰ 로봇/자동화 기계 중분류Ⅱ

1. 개념 및 정의

ㅇ 이종의 다중 모바일 물류 핸들링 로봇 통합운영 시뮬레이션이 가능하고 다수의 
오더 피킹 로봇(1세부) 및 Stacker 로봇(2세부)을 지원*하는 실시간 플릿 매니지먼트
시스템을 개발하고 물류창고 실환경을 모사한 테스트베드 환경에서 실증

2. 연구목표 및 내용
□ 최종 목표
ㅇ 이종·다중 모바일 물류 핸들링 로봇을 지원하는 지능형 스케줄링 알고리즘, 통합

운영 시뮬레이터 및 실시간 플릿 매니지먼트 시스템을 개발하고 다수 오더 피킹
로봇(1세부) 및 Stacker 로봇(2세부)이 운영되는 테스트베드를 구축하여 기술 실증

ㅇ 정량적 목표

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표
국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1
플릿 매니지먼트 시스템이 

지원하는 물류 핸들링 로봇 종류
종 2종

1종
(이송로봇)

2종 (미국, Fetch 
Robotics)

2
플릿 매니지먼트 시스템 연동 
모바일 물류 핸들링 로봇 실증1) 건 2건 -

1건 (미국, Fetch 
Robotics 등2))

3
대체 편익 비용 비율3)

(Benefit Cost Ratio)
비율 1.2 -

1.2@2년 운용
(미국, 아마존 KIVA)

1) 물류창고 실환경을 모사한 테스트베드에서의 오더 피킹 로봇 및 Stacker 로봇 실증 포함

2) 단순 선반 이송 로봇 실증 사례는 다수이나 오더 피킹 등이 가능한 실증은 PoC 단계

3) 대체 편익 비용 비율(BCR): 본 기술을 사용하지 않고 얻는 가치 대비 본 기술을 사용했을 때 얻는
가치 비율, 아마존에서는 KIVA의 2년 운용을 통하여 20%의 편익을 얻은 것으로 분석. 본 과제에
서는 통합운영 시뮬레이터를 통해 다중 로봇 사용 시 세부1, 2 과제의 BCR을 도출

□ 개발 내용

ㅇ 이종·다중 모바일 물류 핸들링 로봇 지원 지능형 스케줄링 알고리즘 개발
- 이종·다중 로봇에 대한 지능형 작업 분배, 로봇팀 협업 기능 지원
* 로봇의 이동 경로, 물류 부하, 작업시간, 위치/시간대별 혼잡도 등을 고려한 지능형 작업 분배

- 이종·다중 로봇 지능형 트래픽 제어 및 효율 최적화를 위한 자율충천 관리지원
* 로봇 간 경로간섭 최소화, 교차로/병목지점에서의 우선순위 반영, 작업환경 변화 대응 등 포함

ㅇ 이종·다중 모바일 물류 핸들링 로봇 통합 운영 시뮬레이터 개발
* 상기 지능형 스케줄링 알고리즘 내장 및 정의된 환경에 대한 최적화 포함

- 물류창고 공간 레이아웃 및 로봇 등 각종 컴포넌트 배치 기능
- 시뮬레이션을 통한 물류공간 최적 레이아웃/로봇 배치, 최적 시스템 운영 방안 
도출 및 필요 로봇의 최적 수량 산출 기능

ㅇ 이종·다중 모바일 물류 핸들링 로봇 실시간 플릿 매니지먼트 시스템 개발
* 실증환경에 최적화된 지능형 스케줄링 알고리즘 및 관련 기술(최적 작업분배, 트래픽 제어 등) 내장

- 실시간 로봇 모니터링 및 제어용 사용자 인터페이스(모바일 장치 포함)
- 비정상 상황에서도 임무 완료를 위한 물류 핸들링 로봇 실시간 원격 제어 기술
- 로봇 SW 및 지도 등 관련 데이터 온라인 자동 동기화 기술
- WMS 시스템과의 표준화된 통합 인터페이스 개발
ㅇ 물류창고 실환경을 모사한 테스트베드 구축 및 실증
- 세부과제1, 2에서 개발된 로봇을 활용한 실증이 가능한 테스트베드 구축
- 세부과제1, 2 수행기관과 협력을 통해 테스트베드 환경에서 기술 실증
* 단일로봇 활용 실증은 1, 2세부 자체 수행. 3세부는 다중로봇을 이용한 플릿 매니지먼트 시스템 연동 실증

□ TRL 핵심기술요소(CTE)

핵심 기술요소
최종
단계

생산수준 또는 결과물 시험평가 환경

1 로봇 통합운영 시뮬레이터 7 이종·다중 모바일 
물류 핸들링 로봇 지원

1, 2세부 운영 
환경 모사2 실시간 로봇 플릿 매니지먼트 시스템 7

3. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차~4차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 45억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 제한없음 (테스트베드 환경을 구축하고, 1세부 및 2세부과제와 통합 실증을

추진해야하는 특성 반영. 수요기업 참여 필수)

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수



관리번호 2021-서비스로봇-일반-210 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 항공/우주시스템

융합유형 ■ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  □ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

과제명

항공기 조립공정 개선을 위한 

제조로봇 활용모델 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 4단계 〜 [종료] 8단계) 8 4 7 9 5 0 9 0 0 0

1. 개념 및 정의

 ㅇ 제조환경 개선 및 제조로봇 상용화를 위해 소품종 대량생산 체계의 생산구조, 인력

부족 문제 및 작업 환경 개선 등을 고려한 항공기 제조 분야 로봇활용 기술을 발굴·개발

  - 시장 파급효과가 크고 수작업 의존도가 높은 애로공정을 대상으로 수요 현장에서 

요구하는 로봇활용모델 설계, 커스터마이즈 로봇 자동화 시스템 구축 지원 연구

  - 선정된 주요공정을 대상으로 최적의 로봇 운영 환경을 구현할 수 있는 제조로봇

활용모델 개발 및 개발된 모델을 바탕으로 제조로봇 도입 확대 서비스 지원

  - 제조공정 분석 ⇨ 단위 공정별 시스템 분석 ⇨ 생산 효율성 분석 및 개선방향 

선정 ⇨ 공정별 수집 데이터 분석 및 타겟공정·범위 선정(로봇 선정 및 애플리케

이션/툴 개발항목 도출) ⇨ 시뮬레이션을 통한 공정모델 설계 및 개발 ⇨ 시범 

적용 통한 검증하여 기술 확보/도면, 매뉴얼, 시뮬레이션 자료 등 표준모델 DB화

2. 연구목표 및 내용

□ 최종 목표

ㅇ 항공기 제조 공정 분야 생산 향상 및 작업환경 개선을 위한 공정 등을 분석하

여 제조로봇 활용 기술을 개발하여 취약한 중소기업의 생산성 향상하고 관련 

산업 생태계 창출 도모

  - 연구원 중심으로 로봇제조사, 로봇SI, 그리퍼 및 액세사리 등 개발 기업 협업 여건 마련

  - 항공기 제조 공정 중 조립공정(접합, 본딩, 커팅, 검사 등)을 대상으로 업체 수

요조사를 실시하여 제조로봇이 필요한 주요 분야를 선정하고, 최적의 로봇 운

영 환경을 구현할 수 있는 로봇활용모델 및 로봇 현장 적용

  - 항공기 제조 품목 및 대상 공정 분석과 제조로봇 항공기 제조 공정 상용화를 위

한 제조 데이터 수집․분석․활용 등 데이터 기반의 제조공정 개선 기술 개발

* 필요성, 시급성, 적합성, 효과성, 활용도 등을 고려하여 제조공정별 제조로봇 활용 기술
상용화 및 보급 플랫폼 활용

  - 항공기 제조 분야 분야 제조로봇 활용모델 주요공정 선정, 활용모델 활용 솔루션

개발 및 시범 적용하고 도입 확대를 위한 수요기업 발굴 및 컨설팅 서비스 지원

ㅇ 정량적 목표

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표
국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1 로봇활용 기술개발 EA 9개 내외 - -
2 적용 분야 EA 3개 이상 - -
3 제조로봇 활용모델 보급 컨설팅 EA 18건 이상 - -

□ 연구 내용

ㅇ 수요조사 및 철저한 항공기 제조 공정의 분석을 통해 제조로봇 활용 기술을 

맞춤형으로 개발하고, 생산현장에 로봇활용 기술을 적용하여 시범 운영

- (적용 공정 기술) 제조 공정 내 접합, 본딩, 커팅, 검사, 중량물/위험물 운반 등 생산성

및 근로환경 개선 등 제품 제조공정 분석 및 로봇 적용 시뮬레이션 기술 개발

- (공정 특화 기술) 제품 위치 결정 및 이송 로봇용 툴/그리퍼 개발 및 표준화 기술,
피킹 및 배열 작업용 S/W 및 비전 기반 제품 품질 분석 기술

- (공통 활용 기술) 공정별 로봇 운용 SW와 각 작업 환경별 도입 기준 표준화,
로봇과 작업자의 작업 안전 기술

* (산출물) 도입가능 로봇제품, 해당공정용 설계도, 기술표준 요구사항, 로봇 운영방법, 동영상 매뉴얼,
SW 소스코드, 그리퍼 등 악세사리

o 개발된 제조로봇 활용모델을 바탕으로 제조로봇 도입 확대 서비스 지원

  - 개발된 로봇활용 기술은 항공기 제조 업종으로 보급확산을 위하여 현장에 시범

적용 및 컨설팅, 로봇산업진흥원 “시장창출형 로봇실증사업” 연계하여 보급/확산

□ TRL 핵심기술요소(CTE)

핵심 기술요소 최종단계 생산수준 또는 결과물 시험평가 환경

1
제조로봇 활용모델

솔루션
8

로봇솔루션 테스트베드 검증
을 통한 성능 평가보고서

수요기업

3. 국내외 기술 동향

ㅇ 세계적으로 전문가의 경험과 장비의 기계화, 자동화를 넘어 ICT기술과 빅데이

터, AI기술을 활용한 자동화, 연결화, 지능화를 추구

- 4차 산업혁명의 핵심기술이 항공기 제조사의 생산현장에 적용될 수 있도록 제

조혁신 엔지니어링 기술개발 진행 중  

- (미국) 보잉社는 로봇 기반의 동체자동수직조립(FAUB : Fuselage Automated
Upright Build)방식을 체택하여 조립공정의 생산성을 크게 향상시킴

- (한국) 국내 항공기 제조기술은 세계 16위, 중위권 수준으로, 국내 항공기 생산

기술을 보다 강화하기 위해서는 가장 낙후된 조립 공정에 대한 자동화가 시급함

4. 지원 필요성

□ 기술적 지원필요성

ㅇ 항공기 제조공정에 활용되는 제조로봇 및 장비는 대부분 고가의 외산 제품으로, 이를 대체하고 중

소 제조사에 보급하기 위해서는 가격 경쟁력을 갖춘 국산 로봇과이를 위한 기술적 지원이 필요함

□ 경제적 지원필요성



ㅇ 로봇 도입을 통해 생산비용 절감 및 시장경쟁력 확보를 위하여 정부지원이 필요

□ 정부/정책적 지원필요성

o (시급성) 코로나-19로 인해 수많은 항공기 제조사가 자금난을 겪고 있어, 생산 

단가 절감을 위한 로봇 제조공정의 도입이 시급

o (중요성) 항공기 제조산업은 타 제조분야와 달리 고중량, 고소음 공정이 많고,
대부분 현장 작업자에 의한 고강도 수작업에 의존하고 있어 열악한 현장 여건 

개선을 위한 지능화된 로봇 공정 도입이 반드시 필요

o (부합성)

- 데이터·AI 융복합 선도를 위한 기반을 조성하고, 확산 추진(산업기술 R&D 투

자전략(’20년 R&BD전략/미래 트렌트를 반영한 5대 영역 25대 분야 수립))

* 지능형 제조·서비스 로봇보급(127억원 → 300억원 수준) 등
- 1‧2‧3차 全산업으로 5G‧AI 융합 확산(한국판 뉴딜(‘20.07))
- 제3대 제조업 중심 제조로봇 확대 보급(로봇산업 발전방안('19.03), 제3차 지능형

로봇 기본계획('19.08))
5. 활용방안 및 기대효과

□ 활용방안

ㅇ 항공기 부품 접합, 커팅 공정, 물품 선별/분류 공정에 활용 가능하며, 다수의 

영세한 중소제조업 현장에 보급 및 확산

□ 기술적 기대효과

ㅇ 항공기 제조 공정을 대상으로 접합, 커팅, 본딩, 검사 등 공정의 로봇 자동화

를 통한 국내 항공기 제조산업과 로봇산업의 기술경쟁력 향상 

- 노동집약적인 산업에서 로봇중심의 자동화 공정으로의 전환 가속화를 통한 항

공기 제조산업의 고도화 및 세계시장 점유율 확대, 로봇 수요 증가 유발

□ 경제적 기대효과

ㅇ 원가절감, 품질 균일화 및 생산성 증대를 통한 항공기 제조업계 시장경쟁력 

향상

ㅇ 자동화 설비 운용인력을 통한 新일자리 창출

□ 기타 사회․문화적 측면의 기대효과 및 파급효과

ㅇ 항공기 제조공정 내 수작업 자동화를 통한 인력부족 및 작업환경 개선

ㅇ 작업자 신경계 및 근골격계 질환 예방

6. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 33개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~3차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 33억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 비영리기관

(과제의 특성을 반영하여 주관기관 유형 지정하며, 과업의 범위를 고려하여 대학 제외)

ㅇ 기술료 징수여부 : 비징수

관리번호 2021-서비스로봇-일반-220 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 조선/해양시스템

융합유형 ■ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  □ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

과제명

선박 제조공정 개선을 위한 제조로봇 

활용모델 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 6단계 〜 [종료] 8단계) 8 4 7 9 5 0 9 0 0 0

1. 개념 및 정의

 ㅇ 제조환경 개선 및 제조로봇 상용화를 위해 현장 맞춤식 제작과 생산물품 비표준

화 체계의 생산구조, 인력부족 문제 및 작업 환경 개선 등을 고려한 선박 제조(조립

[가공/소조립/중조립,대조립], 의장, 도장 등) 분야 로봇활용 기술을 발굴·개발

  - 시장 파급효과가 크고 수작업 의존도가 높은 애로공정을 대상으로 수요 현장에서 

요구하는 로봇활용모델 설계, 커스터마이즈 로봇 자동화 시스템 구축 지원 연구

  - 선정된 주요공정을 대상으로 최적의 로봇 운영 환경을 구현할 수 있는 제조로봇

활용모델 개발 및 개발된 모델을 바탕으로 제조로봇 도입 확대 서비스 지원

  - 제조공정 분석 ⇨ 단위 공정별 시스템 분석 ⇨ 생산 효율성 분석 및 개선방향 

선정 ⇨ 공정별 수집 데이터 분석 및 타겟공정·범위 선정(로봇 선정 및 애플리케

이션/툴 개발항목 도출) ⇨ 시뮬레이션을 통한 공정모델 설계 및 개발 ⇨ 시범 

적용 통한 검증하여 기술 확보/도면, 매뉴얼, 시뮬레이션 자료 등 표준모델 DB화

2. 연구목표 및 내용

□ 최종 목표

ㅇ 선박 제조 공정 분야 생산 향상 및 작업환경 개선을 위한 공정 등을 분석하여 

제조로봇 활용 기술을 개발하여 취약한 중소기업의 생산성 향상하고 관련 산

업 생태계 창출 도모

  - 연구원 중심으로 로봇제조사, 로봇SI, 그리퍼 및 액세사리 등 개발 기업 협업 여건 마련

  - 선박 제조 공정 중 조립공정(조립[가공/소조립/중조립,대조립], 의장, 도장 등)을 

대상으로 업체 수요조사를 실시하여 제조로봇이 필요한 주요 분야를 선정하고,
최적의 로봇 운영 환경을 구현할 수 있는 로봇활용모델 및 로봇 현장 적용

  - 선박 제조 품목 및 대상 공정 분석과 제조로봇 선박 제조 공정 상용화를 위한 제

조 데이터 수집․분석․활용 등 데이터 기반의 제조공정 개선 기술 개발

* 필요성, 시급성, 적합성, 효과성, 활용도 등을 고려하여 제조공정별 제조로봇 활용 기술
상용화 및 보급 플랫폼 활용

  - 선박 제조 분야 분야 제조로봇 활용모델 주요공정 선정, 활용모델 활용 솔루션 



개발 및 시범 적용하고 도입 확대를 위한 수요기업 발굴 및 컨설팅 서비스 지원

ㅇ 정량적 목표

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표
국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1 로봇활용 기술개발 EA 9개 내외 - -
2 적용 분야 EA 3개 이상 - -
3 제조로봇 활용모델 보급 컨설팅 EA 18건 이상 - -

□ 연구 내용

ㅇ 수요조사 및 철저한 선박 제조 공정의 분석을 통해 제조로봇 활용 기술을 맞

춤형으로 개발하고, 생산현장에 로봇활용 기술을 적용하여 시범 운영

- (적용 공정 기술) 조립공정(조립[가공/소조립/중조립,대조립], 의장, 도장 등) 등 

생산성 및 근로환경 개선 등 제품 제조공정 분석 및 로봇 적용 시뮬레이션 기술 개발

- (공정 특화 기술) 제품 위치 결정 및 이송 로봇용 툴/그리퍼 개발 및 표준화 기술,
피킹 및 배열 작업용 S/W 및 비전 기반 제품 품질 분석 기술

- (공통 활용 기술) 공정별 로봇 운용 SW와 각 작업 환경별 도입 기준 표준화,
로봇과 작업자의 작업 안전 기술

* (산출물) 도입가능 로봇제품, 해당공정용 설계도, 기술표준 요구사항, 로봇 운영방법, 동영상 매뉴얼,

SW 소스코드, 그리퍼 등 악세사리

o 개발된 제조로봇 활용모델을 바탕으로 제조로봇 도입 확대 서비스 지원

  - 개발된 로봇활용 기술은 선박 제조 업종으로 보급확산을 위하여 현장에 시범

적용 및 컨설팅, 로봇산업진흥원 “시장창출형 로봇실증사업” 연계하여 보급/확산

□ TRL 핵심기술요소(CTE)

핵심 기술요소 최종단계 생산수준 또는 결과물 시험평가 환경

1
제조로봇 활용모델

솔루션
8 로봇솔루션 테스트베드 검증을

통한 성능 평가보고서
수요기업

3. 국내외 기술 동향

ㅇ 세계적으로 전문가의 경험과 장비의 기계화, 자동화를 넘어 ICT기술과 빅데이터,
AI기술을 활용한 자동화, 연결화, 지능화를 추구

- 4차 산업혁명의 핵심기술이 조선소의 생산현장에 적용될 수 있도록 제조혁신 

엔지니어링 기술개발 진행 중  

- (중국) 형강재 생산 자동라인, 제조로봇라인, 선행조립 로봇용접 라인 등 스마트

화 및 자동화라인을 투입하여 선박 제조 시범스마트 공장 건설

- (한국) 로봇융합기술을 활용한 곡 성형, 용접 자동화 등 일부 공정이 개선되었으

나, 여전히 대부분의 제조공정에서 경험과 노하우를 바탕으로 수작업에 의존

* 조선산업의 핵심 경쟁력인 생산성 향상을 위해 경쟁상대국인 중국, 일본, 유럽 등은 이미 다

양한 정부 지원을 통해 선박 제조공정의 스마트화를 진행하고 있음

4. 지원 필요성

□ 기술적 지원필요성

ㅇ 조선산업은 타산업과 달리 고객(선주)별로 선박 주문 규격이 매우 상이하여 제

조공정의 표준화 및 로봇의 적용이 상대적으로 어렵기 때문에, AI-로봇 융합연구

개발 성과물을 활용한 표준공정모델의 개발 및 도입이 필요

□ 경제적 지원필요성

ㅇ 조선시장은 최근 2년 연속 수주 세계 1위 달성, 고용 11만명 대를 회복하였으며,

'20년 6월 조선 3사는 카타르 LNG선 100척을 수주 및 향후 LNG선이 10년간 

3,000척 넘는 대규모 발주가 나올 것으로 예상되는 등 산업의 성장이 기대됨

- 선박 분야의 고난이도 로봇활용 자동화 공정모델 개발을 통해 선박 수주 세계

1위를 유지하여 조선 및 로봇 시장의 고급 일자리 창출이 필요

□ 정부/정책적 지원필요성

ㅇ 정부는 한국형 스마트 야드 개발사업과 한국판 디지털 뉴딜사업에서 AI·로봇

을 기반으로 한 4차 산업혁명의 핵심기술을 확보하여 연결화-자동화-지능화-인
프라가 융합된 획기적인 선박생산체계를 구축할 계획

- 1‧2‧3차 全산업으로 5G‧AI 융합 확산(「한국판 뉴딜」(‘20.7월))
- 3대 제조업 중심 제조로봇 확대 보급(로봇산업 발전방안(’19.3월), 제3차 지능형로봇 기본계획(‘19.8월))

- 분야별 차세대 100대 핵심기술(제조-첨단 제조공정·장비-로봇융합생산시스템)(제7차 산업기술

혁신계획(‘19)) *  다품종 소량생산을 위한 자동화 생산라인 구축용 로봇 융합 기술

- 제조로봇 로드맵 도전목표 설정(대한민국 로봇산업 기술로드맵(‘17))
    * 작업자의 조립능력에 준하는 조립로봇 기술 확보

5. 활용방안 및 기대효과

□ 활용방안
ㅇ 대형 선박 및 중소형 선박의 건조, 선박용 부품의 제작, 다품종 소량생산기반

의 일반기계, 특수목적 기계 및 대형 구조물 제작 및 부품제조 공정 활용
ㅇ 플랜트, 건설, 토목, 중장비 등 타 산업으로의 제조로봇 활용모델 확장
□ 기술적 기대효과
ㅇ 선박 분야 제조라인을 대상으로 가공소조립, 블록 중조립, 판넬/대조립, 의장 및

도장공정의 로봇 자동화를 통한 국내 조선산업과 로봇 산업의 기술경쟁력 향상
- 노동집약적인 산업에서 로봇중심의 자동화 공정으로의 전환 가속화를 통한 조
선산업의 고도화 및 조선 수주시장 점유율 확대, 로봇 수요 증가 유발

□ 경제적 기대효과
ㅇ 원가절감, 품질 균일화 및 생산성 증대를 통한 조선업계 시장경쟁력 향상
ㅇ 자동화 설비 운용인력을 통한 新일자리 창출

□ 기타 사회․문화적 측면의 기대효과 및 파급효과
ㅇ 제조공정 내 수작업 자동화를 통한 인력부족 및 작업환경 개선
ㅇ 작업자 신경계 및 근골격계 질환 예방

6. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 33개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~3차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 33억원 이내)

ㅇ 주관기관 : 비영리기관

(과제의 특성을 반영하여 주관기관 유형 지정하며, 과업의 범위를 고려하여 대학 제외)

ㅇ 기술료 징수여부 : 비징수



관리번호 2021-서비스로봇-일반-230 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

과제유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계
의료정보 및 시스템

화학공정

융합유형 ■ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  □ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D 
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

과제명

바이오/화학 산업 제조공정 개선을 

위한 제조로봇 활용모델 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 6단계 〜 [종료] 8단계) 8 4 7 9 5 0 9 0 0 0

1. 개념 및 정의

ㅇ 제조환경 개선 및 제조로봇 상용화를 위해 수작업 생산 체계의 생산구조, 인력부족 

문제 및 작업 환경 개선 등을 고려한 바이오/화학 제조 분야 로봇활용 기술을 발굴·개발

  - 시장 파급효과가 크고 수작업 의존도가 높은 애로공정을 대상으로 수요 현장에서 

요구하는 로봇활용모델 설계, 커스터마이즈 로봇 자동화 시스템 구축 지원 연구

  - 선정된 주요공정을 대상으로 최적의 로봇 운영 환경을 구현할 수 있는 제조로봇

활용모델 개발 및 개발된 모델을 바탕으로 제조로봇 도입 확대 서비스 지원

  - 제조공정 분석 ⇨ 단위 공정별 시스템 분석 ⇨ 생산 효율성 분석 및 개선방향 

선정 ⇨ 공정별 수집 데이터 분석 및 타겟공정·범위 선정(로봇 선정 및 애플리케

이션/툴 개발항목 도출) ⇨ 시뮬레이션을 통한 공정모델 설계 및 개발 ⇨ 시범 

적용 통한 검증하여 기술 확보/도면, 매뉴얼, 시뮬레이션 자료 등 표준모델 DB화

2. 연구목표 및 내용

□ 최종 목표

ㅇ 제약/진단/바이오소재, 의료기기, 일반화학/화장품 등 바이오/화학 제조 공정 분

야 생산 향상 및 작업환경 개선을 위한 공정 등을 분석하여 제조로봇 활용 기술

을 개발하여 취약한 중소기업의 생산성 향상하고 관련 산업 생태계 창출 도모

  - 연구원 중심으로 로봇제조사, 로봇SI, 그리퍼 및 액세사리 등 개발 기업 협업 여건 마련

  - 바이오/화학 제조 공정 중 제조공정(제약/진단/바이오소재, 의료기기, 일반화학/
화장품 등)을 대상으로 업체 수요조사를 실시하여 제조로봇이 필요한 주요 분야를

선정하고, 최적의 로봇 운영 환경을 구현할 수 있는 로봇활용모델 및 로봇 현장 적용

  - 바이오/화학 조 품목 및 대상 공정 분석과 제조로봇 바이오/화학 제조 공정 상용화

를 위한 제조 데이터 수집․분석․활용 등 데이터 기반의 제조공정 개선 기술 개발

* 필요성, 시급성, 적합성, 효과성, 활용도 등을 고려하여 제조공정별 제조로봇 활용 기술
상용화 및 보급 플랫폼 활용

  - 바이오/화학 제조 분야 분야 제조로봇 활용모델 주요공정 선정, 활용모델 활용 

솔루션 개발 및 시범 적용하고 도입 확대를 위한 수요기업 발굴 및 컨설팅 서비스 지원

ㅇ 정량적 목표

핵심 기술/제품 성능지표 단위 달성목표 국내최고
수준

세계최고수준
(보유국, 기업/기관명)

1 로봇활용 기술개발 EA 9개 내외 - -
2 적용 분야 EA 3개 이상 - -
3 제조로봇 활용모델 보급 컨설팅 EA 15건 이상 - -

□ 연구 내용

ㅇ 수요조사 및 철저한 바이오/화학 제조 공정의 분석을 통해 제조로봇 활용 기

술을 맞춤형으로 개발하고, 생산현장에 로봇활용 기술을 적용하여 시범 운영

- (적용 공정 기술) 제약/진단/바이오소재, 의료기기, 일반화학/화장품 제조공정 등

생산성 및 근로환경 개선 등 제품 제조공정 분석 및 로봇 적용 시뮬레이션 기술 개발

- (공정 특화 기술) 제품 위치 결정 및 이송 로봇용 툴/그리퍼 개발 및 표준화 기술,
피킹 및 배열 작업용 S/W 및 비전 기반 제품 품질 분석 기술

- (공통 활용 기술) 공정별 로봇 운용 SW와 각 작업 환경별 도입 기준 표준화,
로봇과 작업자의 작업 안전 기술
* (산출물) 도입가능 로봇제품, 해당공정용 설계도, 기술표준 요구사항, 로봇 운영방법, 동영상 매뉴얼,
SW 소스코드, 그리퍼 등 악세사리

o 개발된 제조로봇 활용모델을 바탕으로 제조로봇 도입 확대 서비스 지원

  - 개발된 로봇활용 기술은 바이오/화학 제조 업종으로 보급확산을 위하여 현장에 

시범적용 및 컨설팅, 로봇산업진흥원 “시장창출형 로봇실증사업” 연계하여 보급/확산

□ TRL 핵심기술요소(CTE)

핵심 기술요소 최종단계 생산수준 또는 결과물 시험평가 환경

1
제조로봇 활용모델

솔루션
8

로봇솔루션 테스트베드 검증을
통한 성능 평가보고서

수요기업

3. 국내외 기술 동향

ㅇ 세계적으로 로봇전문가의 경험과 장비의 기계화, 자동화를 넘어 바이오산업의 

ICT기술과 빅데이터, AI기술을 활용한 자동화, 연결화, 지능화를 추구

- Insilico Biotechnology에서 개발한 ‘Digital Twins’는 “스마트 프로세스”를 

수행하기 위한 가상의 통합적 시스템으로 실제 제조 프로세스를 실시간으로 분

석, 모델링, 최적화, 오류예측, 가상공정 제시 등이 가능

- (일본) 야쓰까와 양팔로봇을 활용한 로봇 벤치 워크 자동화 시스템 기술 

- (한국) 제조업 혁신 3.0 전략에 근거하여 국내 ATI社, 한국바이오셀프社는 IT와 

SW의 융복합을 통해 생산공정과 제품을 기존 제조업과 차별화하고 있으나, 여전

히 대부분의 제조공정에서 경험과 노하우를 바탕으로 수작업에 의존

4. 지원 필요성

□ 기술적 지원필요성

ㅇ 바이오/화학 제조 산업은 일반 제조 산업과 다르게 특수 제조 환경으로 공정 표준화

가 되어 있지 않아 자동화의 한계가 있었으며, 향후 바이오산업의 급격한 성장을 

대비하여 로봇을 활용한 표준공정모델 개발이 절실함

□ 경제적 지원필요성

ㅇ 글로벌 바이오산업 시장규모는 2019년 4,502억 달러에서 연평균 7.4%로 성장



하여 2024년 6,433억 달러에 이를 것으로 전망하며, 국내는 바이오산업이 2020
년 14조6572억원을 기록하며 2017년 대비 24.51% 확대될 것으로 전망

□ 정부/정책적 지원필요성

ㅇ 정부는 4차 산업혁명으로 데이터, 인공지능 등 디지털 신기술이 국가경쟁력의 

핵심요소로 부각되고 있는 시대적 흐름에 발맞춰, 바이오 R&D의 국가 통합 

데이터 구축·개방을 통해 R&D 혁신을 촉진하고 새로운 일자리를 창출하는 

‘바이오 디지털 뉴딜’ 정책을 발표함 

- 1‧2‧3차 全산업으로 5G‧AI 융합 확산(「한국판 뉴딜」(‘20.7월))

- 3대 제조업 중심 제조로봇 확대 보급(로봇산업 발전방안(’19.3월), 제3차 지능형

로봇 기본계획(‘19.8월))

- 분야별 차세대 100대 핵심기술(제조-첨단 제조공정·장비-로봇융합생산시스템)(제7차 산업기술

혁신계획(‘19))
    *  다품종 소량생산을 위한 자동화 생산라인 구축용 로봇 융합 기술

- 제조로봇 로드맵 도전목표 설정(대한민국 로봇산업 기술로드맵(‘17))
    * 작업자의 조립능력에 준하는 조립로봇 기술 확보

5. 활용방안 및 기대효과

□ 활용방안

ㅇ 바이오/화학 분야의 안전성, 재현성 및 유효성 평가 등의 제조 공정에 활용

ㅇ 바이오소재/의료기기/진단분석/화학 제조 산업의 고부가 가치 창출

□ 기술적 기대효과

ㅇ 바이오/화학 분야로 로봇활용 자동화 공정모델 기술 개발과 보급·실증을 통한 

바이오 신 시장 진출은 침체된 국내 협동로봇 시장의 활력소와 청년 일자리 

창출의 모멘텀이 될 것임 

ㅇ 바이오 기업과 로봇자동화 선순환 협력체계 구축을 통한 국가 경쟁력 확보

□ 경제적 기대효과

ㅇ 포스트 코로나 시대 유망한 바이오 제조 산업을 정부 주로로 체계적으로 로봇

활용 표준공정모델을 개발하여 국내 뿐 만아니라 해외 바이오/화학 로봇자동

화 시장을 진출할 수 있는 기회 마련

ㅇ K–바이러스 대응 표준화를 통한 국제적 규제대응을 위해 관련 기술 선도

□ 기타 사회․문화적 측면의 기대효과 및 파급효과

ㅇ 제조공정 내 수작업 자동화를 통한 인력부족 및 작업환경 개선

ㅇ 작업자 신경계 및 근골격계 질환 예방

6. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 33개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~3차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 6억원 이내(총 정부출연금 22억원 이내)

ㅇ 주관기관 : 비영리기관

(과제의 특성을 반영하여 주관기관 유형 지정하며, 과업의 범위를 고려하여 대학 제외)

ㅇ 기술료 징수여부 : 비징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-301 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

3차원 곡면 대응이 가능한 마찰교반용접 

로봇시스템 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 3단계 〜 [종료] 7단계) 8 5 1 5 8 0 9 0 0 0

1. 개념및산업동향

ㅇ 개념 : 고속회전이 가능한 주축이 매달린 로봇의 첨단(툴)이 대상물에 접촉한 상

태로 표면을 따라 고부하(하중)를 가하여 이동하여 고상접합을 가능하게 하는 로

봇기반 마찰교반용접 시스템

- 제품형태 : 6축 로봇과 주축을 기반으로 하여 마찰교반용접을 위한 구성품 간의 연동제어

를 통해 3차원 곡면 부품 형상에 대응이 가능한 시스템

- 기술형태 : 고 부하 조건에서 반복정밀도 확보가 가능한 6축 로봇, 고 부하 조건에서 툴의 고

속회전이 가능한 주축, 높은 내 마모 성능으로 교체주기가 긴 툴 설계/제작기술, 공정 중 시

스템의 변형을 감안한 하중 및 위치 스마트제어기술 및 주요 요소 부품간의 연동 제어기술

ㅇ 산업동향 :
- 6축 로봇 기반 3차원 곡면 대응기능을 가진 마찰교반 용접시스템은 외산 선진 로봇제조

사인 Kuka, ABB, Fanuc, Yaskawa 등을 중심으로 마찰교반용접 기술을 보유한 컨소시움

의 흡수 및 협업을 통한 솔루션을 포함한 시스템을 공급

- Kuka의 마찰교반용접 솔루션은 주축회전속도 6000 rpm, 가반하중 500 kg 급, 내 하중 

8kN 급, 하중/토크 제어가능 수준으로 국내 전기차 배터리팩 제조 수요사에 공급 상태.

시스템 도입가격 및 높은 유지비용 부담으로 인하여 국산화 요구 
2. 지원 범위
ㅇ 마찰교반 용접용 고강성/고정밀 로봇 시스템 개발

- 마찰교반용접에서 발생하는 고 부하 조건에 대응이 가능한 구성요소*의 설계/제작 기술 

및 구성 요소 간 연동제어기술을 통하여 외산 시스템 수준의 성능확보



* 외산 부품 도입 후 단순 개조를 통한 개발을 지양하고 설계부터 생산까지 국내기술 기반의 개발을 지향

- 고 마력, 고 중량 회전체 대응 진동 저감 및 강성 유지를 통한 8 kN 이상의 내 하중조건

에서 신뢰성이 확보된 로봇 구조 설계 및 제작 기술 

- 공정 중 시스템의 변형을 감안한 하중 및 고정밀 경로 제어 기술

ㅇ 고속 마찰교반용접용 주축 및 공구모듈 개발

- 온도 상승을 제어할 수 있는 냉각장치가 포함되어 최대 회전속도 8000 rpm 이상의 회전

속도와 8 kN 이상의 내 하중조건에서 신뢰성이 확보된 주축의 설계/제작 기술

- 파손 및 마모에 강하고 교체주기가 긴 공구 모듈의 설계 및 제작 기술

ㅇ 6축 다관절 로봇을 활용한 고속/고품질 마찰교반 용접 기술 개발

- 주요 요소 부품 간의 연계 및 제어기술을 통한 용접선 추종 정밀도 1 mm 이내를 달성

할 수 있는 기술

- 최대 가반하중 상태에서 용접속도 1 m/min** 이상으로 용접 할 수 있는 기술

** 6천계열 알루미늄 3mm 두께 맞대기 조건

3. 지원 필요성
ㅇ 외산 로봇기반 마찰교반용접 시스템의 외산의존도 극복 

- 외산 시스템의 높은 도입단가 및 유지보수비용에 의한 국내 수요처의 시장경쟁력 악화 우려

* 외산 시스템의 경우 도입단가 10억 이상, 유지보수 비용 (툴 교체) 별도

- 외산 로봇제조사 중심의 국내 수요 장악 탈피 및 국산화를 통한 부품시장 경쟁력 확보

- 주요 구성 요소 (로봇, 주축, 툴) 설계 및 제작 기술의 향상을 통한 기술 수평전개 

ㅇ 국내 전기차 배터리 팩 제조기술의 고도화를 통한 시장경쟁력 확보

- 곡면 및 곡선 용접부 대응가능한 기술을 기반으로 부품 설계 및 디자인 자유도 

향상을 통한 공간집적도 향상을 통한 기술 경쟁력 확보

- 생산성 향상 및 품질 수준 향상을 통한 생산비와 품질관리비의 절감으로 시장 점유율 확대

ㅇ 친환경 운송수단 (전기차, 선박, 항공, 군수) 수요확대에 따른 알루미늄 기반 배터

리 팩 고상접합 제조기술요구

- 기존 용융 용접기술을 대체하는 고품질 고생산성 기법 자동화 기술 확보

- 곡면 및 대면적대응 기능을 통한 설계자유도 향상으로 친환경 전환 기반기술 확보

ㅇ 정부 및 부처 정책과의 부합

- 그린뉴딜정책 - 저탄소, 분산형 에너지 확산 계획

- 산업기술 R&D 투자전략 - 고난이도 공정 자동화 로봇기술

- 제3차 지능형로봇기본계획 – 3대 제조업 중심 제조로봇 확대 보급

4. 지원기간/예산/추진체계
ㅇ 기간 : 33개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~3차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 33억원 이내)

ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업(수요기업 참여 필수)

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-302 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
■ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

기구학적 형상 변화에 대응 가능하고 작업자 안전을 

고려한 5kHz이상 급 지능형 로봇 제어기 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계 〜 [종료] 8단계) 8 5 3 7 1 0 2 0 2 0

1. 개념및산업동향
ㅇ 개념

  - 일반적인 로봇(수직 다관절 로봇 등)은 물론이고, 특수한 형상을 가지는 임의의 

사용자 맞춤형(독특한 기구학, 형상) 14자유도 이상의 로봇을 편리하게 구현할 

수 있으며, 비젼/AI 기능을 탑재하여 유연 공정에 효과적으로 대응 가능한, 5kHz 

이상의 제어 주기를 가지는 지능형 로봇 제어기 HW/SW 개발 

  - 제품형태: 연산장치, 저장장치 및 입출력 신호 인터페이스를 갖춘 박스  

  - 기술형태: 실시간 고속제어, 지능, 안전, 편의성, 모니터링을 구현하는 HW/SW 기술 

ㅇ 산업동향:

- 일반적인 로봇은 물론, 특수한 형상을 가지는 임의의 사용자 맞춤형 로봇을 편

리하게 구현할 수 있는 로봇용 제어기는 System Integration(반도체, 전자제품 

신발 등)기업, 중소로봇기업, 연구소, 대학(특수작업 구현용, 연구용, 교육용) 등

을 고객으로 하는데 해외기업(KEBA, Precise Automation 등)이 시장 점유 중 

       * 국내는 KEBA 코리아가 2013년 설립 후 국내시장에서 연평균 20% 이상 성장

- 전문 프로그래머가 아닌 일반 사용자들도 손쉽게 로봇과 기계를 제어할 수 있도

록 프로그래밍이 아닌 세팅 위주의 제어를 지향함 

- 제어주기는 1kHz(PA), 2kHz(KEBA)이나, 향후 충돌 대응 및 힘 제어 등 솔루션

을 구현하기 위해 5kHz 이상의 고속화 필요

- 최근에는 로봇용 제어기에 비전 인식 및 인공지능 기능을 내재화 하는 기술들이 

해외 대학, 연구소, 벤처기업들을 중심으로 개발되고 있음

- 일반적인 제어기는 0~45°C에서 사용하나, 고온(철강, 반도체), 저온(냉동창고, 혹

한 등)환경의 수요를 고려해 넓은 사용온도(-20°~60°C)도 대응 필요

- 4차 산업혁명과 인간-로봇 협업 증대의 수요를 맞추기 위해, 비젼인식/인공지능

/Safety 기능이 로봇용 제어기에 통합되고 있음
2. 지원 범위
ㅇ 경성 실시간 고속 연산이 가능한 지능형 로봇 마스터 제어기  

- 경성 실시간(hard real-time) 고속 연산(7-DOF 기준, 5kHz 이상)이 가능한 제어



기 HW 및 실시간 운영 체제(RTOS) 구현

- 필드버스와 I/O 다수 지원 (이더캣, modbus TCP, RS232/485, CAN, DIO 등)

- 인공지능 기술(GPU/FPGA 기반 심층신경망 연산) 적용을 위한 HW/SW 내장

      * 인공지능 적용을 위한 HW/SW는 수요자의 요구에 따라 옵션 사양으로 제공

- 제어기는 넓은 사용온도(-20°~60°C)에서 정상 동작 필요 

ㅇ 14-DOF 이상의 사용자 맞춤형 로봇 기구학 형상에 대응 가능한 SW 솔루션

- 일반적인 형태의 로봇(산업용 로봇, 협동 로봇 등)은 물론, 독특한 형상을 가지는 

임의의 로봇에 대해서도 정/역기구학, 경로생성, 중력보상, 마찰보상, 동역학, 제

어 등을 내재 SW가 자동으로 구현 (전문가 코딩 불필요)

    * 여유자유도 로봇, 양팔 형태의 로봇, Flating Base 로봇도 포함

- 별도의 코드 수정 없이 사용자 맞춤형 독특한 기구학과 형상을 가지는 로봇을 

조작/모니터링 할 수 있는 인터페이스 SW
- 파라미터 자동 튜닝 기능 (제어게인, 마찰식별 등)

- Continuous path planning 및 컨베이어 트랙킹 기능 

- 동적시뮬레이터 통합 및 가상/실제 시스템에 대한 제어알고리즘 호환 검증 가능

ㅇ 안전기술 및 모니터링 기술 

- 안전인증(ISO-13849-1 category 3 PL d) 획득 및 충돌 발생 시 작업자 안전 확보

- 로봇 데이터(파라미터, 상태, 평균 런타임 등) DB화/분석/모니터링 지원 

- 산업용 IoT 연동 및 원격 모니터링을 위한 인터페이스 모델

ㅇ 실시간 로봇제어 응용프로그램을 위한 런타임 환경

- 다양한 로봇용 모터/센서 디바이스 드라이버 연동 지원

- 사용하기 편리한 실시간 멀티태스킹 실행환경 및 실시간 통신인터페이스 모델

- 다양한 응용 분야에 대한 표준 도메인 프로토콜 통합(CAD 모델기반 경로 추출,

PLC 통합 등)
ㅇ 지능형 제어기 활용모델 및 적용 예상 Example 제시

- 과제 기간 내 지능형 로봇 제어기 활용모델 개발 및 적용 예상 사례 제시 
3. 지원 필요성
ㅇ (정책) 지능형 제어기는 정부의 ‘3차 지능형 로봇 기본 계획’을 통해 국산화 추진 

중인 차세대 로봇 3대 핵심부품 중 하나이며 디지털 뉴딜(DATA, AI)에 부합

ㅇ (시장) 로봇이 다양한 공정에 확대 적용되는 추세에 따라 KEBA, PA 제어기처럼 

범용/특수용 로봇에 대응할 수 있는 국산 로봇제어기 상용화 필요 

- 로봇용 제어기는 프로그램이 가능한 제어기(HSK10 8537102020)로 분류되며, 우리

나라 “프로그래밍이 가능한 제어기” 무역수지는 약 –1,500억원(‘19년 기준)
4. 지원기간/예산/추진체계
ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~4차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 10억원 이내(총 정부출연금 50억원 이내)

ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-304 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  ■ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

로봇 활용 서비스 BM구현을 위한 현장 
적용형 로봇 시스템 개발

품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계 〜 [종료] 7단계) 8 4 7 9 5 0 9 0 0 0

1. 개념및산업동향

ㅇ 개념 : 아직 로봇이 활용되지 못하고 있거나 활용이 미비한 서비스 분야 중, 수요에 

기반하여 로봇을 활용한 서비스 비즈니스 모델(BM)을 발굴하고, BM 구현을 위해 

필요한 서비스 로봇 시스템 개발* 및 현장 적용

  - 제품형태 : 로봇활용 서비스 BM* 구현을 위한 서비스 로봇 시스템

* (로봇활용 서비스 BM의 예) 이송, 이적재 등에 로봇을 활용한 제조공정 생산물류 서비스, 분
류, 이송에 로봇을 활용한 대형마트 창고물류 서비스, 자율이동로봇 기반의 건물내 무인 배송
서비스, 재활로봇을 이용한 운동센터용 장애인 재활지원 서비스, 원격 감시경계 로봇을 이용
한 시설물 감시/정찰 서비스, 로봇을 활용한 구조물/시설물 안전 검사 서비스, 운동훈련 보조
로봇 임대를 통한 가정내 재활훈련 지원 서비스, 로봇활용 원격교육 서비스 등
** 상기의 로봇활용 서비스 BM은 예시로, 수요에 기반한 로봇활용 서비스 BM 제시 필요

  - 기술형태 : 서비스 BM구현을 위해 신규개발이 요구되는 로봇기술 제시 필수

ㅇ 산업동향 : 세계적으로 선진국의 저출산‧고령화 등의 사회이슈와 코로나19 등의 영

향으로 로봇을 이용한 다양한 서비스 BM이 시도되고 있음

  - 美스타쉽테크놀로지사는 미국 대학 등을 중심으로 자율주행 로봇을 통한 음식 배달 

서비스를 제공하고 있으며, ‘21년 여름까지 100개 대학으로 확대할 계획

  - 美나이트코프사는 기업과 쇼핑몰 등에 자율주행 로봇경비원을 이용한 24/7/365 경비서

비스를 MaaS(Machine as a Service) 형태로 제공 中 (시간당 이용료 4~11불)

2. 지원 범위

ㅇ 로봇활용 서비스 BM 발굴 및 서비스 로봇 개발 후, 수요기업을 통한 현장적용*

- 로봇활용 서비스 BM 실증을 위한 로봇기업 및 수요기업 참여 필수

* 수요기업 현장적용은 최소 6개월 이상 진행 필요

3. 지원 필요성



ㅇ 고령화/노동인구감소/비대면요구 등의 사회문제 해결을 위한 로봇 수요가 증가하고 

있어 실활용 가능한 수준의 로봇기반 서비스 조기 구현이 시급한 상황

- 다양한 로봇활용 서비스 BM 개발 및 구현을 통해 사회문제 해결에도 기여 가능

- 신성장 분야인 서비스 로봇의 수요 확대를 위하여 다양한 로봇활용 BM을 발굴하고,

이의 구현에 필요한 서비스로봇 시스템을 실현함으로서 신규 서비스로봇 시장의 

조기창출도 가능

ㅇ 시장친화적인 서비스로봇 현장적용 기술을 확보함으로써 서비스 로봇 확산에 기여할 것

- 서비스 로봇의 구현을 위해서는 조작, 이동 등의 로봇원천기술 뿐만 아니라 로

봇을 서비스 현장에 적용하기 위한 현장적용 기술을 확보하는 것이 매우 중요

4. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 33개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~3차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 30억원 이내(총 정부출연금 110억원 이내)
(BM에 맞추어 과제별 연차 지원 금액을 차등하여 지원하며, 5개 내외 과제 지원)

ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업(수요기업 참여 필수)

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-305 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

건축물 내부의 벽체 및 천장 등 고소 도장 
자동화를 위한 자율주행기반 도장로봇 기술 

개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계 〜 [종료] 7단계) 8 4 7 9 1 0 9 0 0 0

1. 개념및산업동향
ㅇ 개념 : 밀폐 공간 내의 벽체/천장에 대해 무비계 고소 도장작업이 가능한 자율 주행 

기반의 원격 도장로봇 기술 개발

  - 제품형태 : 밀폐공간의 벽체, 기둥, 천정, 보등의 비정형 구조물의 인식을 위한 비젼

시스템과 인식면 도장을 위한 자율주행 및 고소작업이 가능한 리프트를 탑재한 대차

형태의 구조를 가지며 도장이 용이한 다축의 로봇을 탑재함.

  - 기술형태 : 구조물 영상인식 기술 및 자율주행 기반의 고소 도장로봇 기술

ㅇ 산업동향 : 외벽 도장 자동화 장비의 개발 사례는 활발하였으나 국내외 도장 자동화 

장비들은 일반적으로 장애물이 거의 없는 외벽을 대상으로 개발되었음. 최근 안전 

및 비용절감을 위해 건축물 내벽을 위한 도장로봇의 필요성이 대두되고 있으나 상

용화 사례는 없음.
2. 지원 범위
ㅇ 로봇 자동 도장을 위한 분사 모듈 및 분사 조건 개발

- 다양한 재료의 도료 자동 도장이 가능한 분사 모듈 개발 및 자동 분사 조건 개발

- 자동분사건 교체가 가능하여 수성/유성/방수 도료 적용 가능 (에나멜, 우레탄,

롤리우레아 등)



- 시공조건에 맞는 도장두께 구현 및 도장두께 균일성 확보

ㅇ 기둥/보 등 비정형 구조물 도장이 가능한 벽체/천장 다축 도장 로봇 시스템 개발

  - 도장공간 30m✕30m✕12m이상 공간 적용가능 

  - 분사도료의 파티클 및 분진에 대한 로봇 안전방안 확보 

  - 다축 도장 로봇시스템의 모션 : 상/하/좌/우/전/후/회전 이동하여 기둥/보등 비정

형 구조물 도장 가능, 도장 가용 면적 1500✕1000mm2이상 가능

  - 도장면 주변 구조물 인식을 위한 영상처리시스템 개발

* 원격제어를 위한 원격모니터링, 로봇 도장 경로 생성 및 로봇과 작업물 충돌을 방지

ㅇ 벽체/천장 도장 로봇 운용 기술 개발

- 도면기반 주행 경로 생성 및 자율 주행 기술

- 이동 플랫폼 회전반경은 0.5m 이하, 이동속도 200mm/s이상 가능

- 벽면 형상을 따라 움직일 수 있는 자율 주행 기술 

- 고소작업 시 발생하는 상탑 진동 저감 기술 개발

3. 지원 필요성
ㅇ (시장) 건설 도장 시장은 2011년 9,731억원에서 2016년 12,160억원으로 연평균 

4.5%의 성장률을 보이며 2020년 건설도장 시장은 14,625억원으로 예상함

ㅇ (시장) 건물 내부 벽체/천정 도장 시장은 수조 방수 도장 분야와, 아파트 지하주

차장, 플랜트, 공장 내벽 등 다양한 수요가 있음

ㅇ (사회) 작업자가 밀폐된 공간 내벽 도장시 30분 작업후 30분의 휴게시간이 필수여

서 하루 4시간이상의 작업이 어려워 공사기간이 오래 걸리며 공사단가가 매우 

높고 사고의 위험 또한 매우 높아 전용 로봇 개발 필요 

ㅇ (사회) 도장작업은 작업숙련도에 많이 의존하나 작업자감소로 노무비 상승 및 도

장품질이 균일하지 못한 문제 해결 필요

- 비계 위의 도장 작업자의 추락사고 예방

- 비계 설치 및 해체 비용/시간 절감

ㅇ (기술) 현재까지 다양한 건설기계/로봇이 개발되었으나, 대부분 상용화에 실패하

였고, 크레인을 이용한 대면적 외벽 도장 로봇과 벽화 로봇이 상용화 되었으나 

아직 건물 내부 도장 로봇 사례가 없음

4. 지원기간/예산/추진체계
ㅇ 기간 : 33개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~3차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 33억원 이내)

ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업(수요기업 참여 필수)

* 로봇의 인식·주행 기술 개발과 관련한 영상데이터 제출에 대응하여야 하며, 구체

적인 요구데이터 형태는 평가에서 결정함
ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-306 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 기능 복원/보조 및 복지기기

융합유형 ■ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  □ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

상지 전체의 비대면 자가 재활이 가능한 
의도인식 기반 다자유도 경량 착용형 

재활로봇 개발 
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계 〜 [종료] 8단계) 8 4 7 9 5 0 9 0 0 0

1. 개념및산업동향

ㅇ 개념 

  - 중증 환자뿐만 아니라 고령화 사회에 수반되는 다양한 상지 운동장애 증상에 대한 

상시 검진 및 예방 치료를 위한 비대면 상지 자가 재활 로봇 시스템

ㅇ 산업동향 

  - 부피와 무게가 큰 고가형 다자유도 재활로봇 플랫폼부터 간단한 1자유도 보조장치까

지 다양한 상지재활 로봇이 국내외 다수의 기업에 의해 상용화 되어 있음. 고가형 

다자유도 장치는 성능은 우수하나 주로 대형 병원에 설치, 운용되어 개개인의 환자

가 오랜 시간 충분한 치료를 받기 어렵고, 저가형 장치는 기능의 한계로 효과가 작

다는 단점이 있음. 

  - 쉽고 빠르게 탈부착이 가능하고 이동 및 설치가 간편한 동시에 다자유도의 재활치료

가 가능한 기술이 개발된다면 가정에서 기능성 높은 비대면 자가 재활치료를 구현한

다는 미래 지향적 신산업 육성이 가능 
2. 지원 범위
ㅇ 다자유도 착용형 상지(팔 3자유도, 손 2자유도 이상 포함) 로봇, 정밀 의도인식 모듈 

및 자가 재활 솔루션 개발



  - 상지(어깨, 팔꿈치, 손목, 손가락) 다관절 운동의 동시 혹은 모듈화 움직임 보조가 가

능하며 이동·휴대·설치가 용이한 5kg 이내의 경량 착용형 로봇 개발

  - 생체신호 모니터링 기술을 이용한 인공지능 기술 기반 상지 동작의도 파악 및 재활

수준(상태, 효과) 평가 기술 개발

  - 사용자 의도인식 기반 다관절 움직임 보조를 통한 고난이도 상지작업의 동작 구현 

제어 및 시뮬레이션 기술 개발

  - 비대면 자가(self-monitoring) 재활 가능한 디지털트윈 기술 개발

  - 5G 등 고속 네트워크를 이용한 비대면 양방향 훈련지도 및 모니터링 기술 개발

  - 제품 개발과정 중 전문 의료기관 자문 평가 포함 

  - 과제 기간 내 식약처 임상시험계획서 승인 획득

3. 지원 필요성
ㅇ 정책적 지원 필요성: 디지털 뉴딜 정책과의 관련성

  - 상지 중증장애 환자의 초기, 회복중, 회복후 상지 운동 데이터 확보 및 데이터베이스 

구축을 통한 환자 상태별, 특성별 최적 재활 방법 도출 가능

  - 스스로 판단하고 보조하는 로봇시스템으로 스마트 의료 및 돌봄 인프라를 구축하여 

비대면 산업 육성 가능

ㅇ 기술적 지원 필요성

  - 의료로봇의 개발, 적용, 평가에는 기계, 로봇, 인공지능, 의료, 바이오 등 다양한 첨단 

기술요소 융합이 필수적이며 각 분야 전문가들의 참여가 필요하여 정부 지원 과제형

식이 적합

ㅇ 시장적 지원 필요성

  - 재활치료가 필요한 환자군과 코로나19 등 전염병 취약계층이 겹쳐 비대면 양방향 재

활치료 서비스에 대한 수요가 지속적으로 증가할 것으로 예상됨 

ㅇ 사회적 지원 필요성

  - 초고령화 사회에 증가가 예상되는 뇌졸중 등 뇌·신경계질환으로 인한 후유증 환자

의 삶의 질을 높이기 위한 필수기술

  - 비대면 사회에서 환자 스스로 가정에서 비대면 재활치료가 가능하도록 하는 기술개

발 필요

4. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 57개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~5차년도 : 각 12개월)
* 1∼3차년도(1단계), 4∼5차년도(2단계)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 11억원 이내(총 정부출연금 70억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업 (의료기관 참여 필수)

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-307 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
■ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

가반하중 500g급 고정밀 협동로봇 기술 

개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계 〜 [종료] 8단계) 8 4 7 9 5 0 1 0 0 0

1. 개념및산업동향

ㅇ 개념: 자중 6kg 이내, 작업반경 500mm 이상, 가반하중 500g 이상, 반복정밀도 

0.05mm 미만,　TCP 선속도 250mm/s이상의 소형/고정밀 협동로봇 기술 개발

* TCP: Tool Center Point

- 제품형태:

    * 설치 면적이 작고, 공정 변경시 유연하게 쉬운 이전 설치 가능, 고정밀 작업 가능 
    * 비전문가도 쉽게 활용 가능한 소프트웨어 탑재 

- 기술형태:

    * 소형/고정밀 협동로봇을 구성하는 핵심부품(구동기, 제어기, 센서, 브레이크, 안전장치) 기술
    * 사용자 친화적인 소형/고정밀 협동로봇 디자인 기술 및 시스템 통합 기술
    * 소형/고정밀 협동로봇 운용 솔루션

ㅇ 산업동향 :

- 협동로봇은 위치제어기반(UR, ABB 등)과 힘제어기반(KUKA, DLR 등)으로 나뉘

며, 수요자의 요구성능(안전성/고정밀)과 가격에 맞춰 다양한 라인업으로 대응 

- 짧은 제품주기를 지니는 IT/전자 산업 분야가 활성화되면서, 공정 변경이 잦은 

유연한 생산 환경에서 소형 부품 핸들링/조립 자동화 수요가 많음

- 바이오/의약 등 산업에서 연구개발 및 생산 자동화 수요로 설치 면적이 작고,

정밀 작업이 가능한 협동 로봇에 대한 수요가 높아지고 있음

- UR3, YuMi(ABB), Cobotta(Denso) 등 소형 협동 로봇 제품들이 출시되었고, 그 



중 Cobotta는 자중 경량화도 진행함 

- 종합하면 전자, 의약, 바이오 분야의 수요에 대응하여 협동로봇 기술은 설치면적 

소형화, 자중의 경량화 및 작업의 고정밀화가 진행 중
2. 지원 범위
ㅇ 소형/고정밀 협동로봇 시스템 기술 개발

* 자중 6kg 이내, 반복정밀도 0.05mm 이내, 가반하중 500g 이상, 작업반경 500mm 이상

- 소형/고정밀 협동로봇 플랫폼 설계 및 제작 기술

- 소형/고정밀 협동로봇에 최적화된 충돌 감지 및 안전 기술

- 소형 협동 로봇의 고속 정밀 제어 기술 

- 소형/고정밀 협동로봇을 위한 사용자 인터페이스 및 실시간 운영 시스템 개발

ㅇ 소형/고정밀 협동로봇 핵심부품 기술 개발

- 소형/고정밀 협동로봇 개발을 위한 구동기

- 소형/고정밀 협동로봇용 초소형 센서 (FT센서/관성센서 등)

- 소형/고정밀 협동로봇에 적합한 유격, 분진이 없는 브레이크

* 핵심부품 제조, 생산을 위한 생산 시스템 개발 포함 가능

ㅇ 소형/고정밀 협동 로봇 활용성 증대를 위한 고정밀/확장 솔루션 개발

- 작업 정밀도 향상을 위한 로봇 캘리브레이션 솔루션 (지그, SW)

- 가반 하중의 변화에도 고정밀 경로 추종성을 확보할 수 있는 솔루션

- 개발된 로봇 뿐 아니라 장비에 부착된 부가 축 통합 제어 및 모니터링 솔루션

(협소한 최소한의 공간에서 유연성, 확장성, 구현성 극대화)

ㅇ 소형/고정밀 협동 로봇 활용 모델 도출 및 조립 공정 활용 Application 개발

3. 지원 필요성
ㅇ (기술) 국내 공백 기술인 소형/경량/고정밀 협동로봇 기술 개발 필요

ㅇ (시장) 소형 협동로봇 시장은 아직 형성 초기 단계로, 빠른 R&D 대응을 통한 

Fast Follower 전략이 유효한 시점임. 경량물 정밀작업이 필요한 제조 분야(전자

기기, 의약/바이오 등)는 물론 교육 및 연구 분야, 검체채취, 검사진단, 비대면 

서비스 분야 등 다양하게 활용 가능

ㅇ (정책) 정부는 혁신성장동력 추진계획(‘18년 6월)을 통해 협동로봇 연구개발의 신

속한 추진 필요성 표명. 소형/고정밀 협동로봇 기술은 우리나라가 강점을 가지

고 있는 산업분야(전자/바이오/의약)의 자동화 및 고도화에 필요한 기술로, 개

발이 완료되면 로봇보급 사업과 연계 가능 

4. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~4차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 10억원 이내(총 정부출연금 50억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-308 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 기능 복원/보조 및 복지기기

융합유형 □ 산업고도화형 ■ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  □ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  ■ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

감염격리병동에서 간호업무 보조 및 환자 
모니터링이 가능한 로봇시스템 개발

품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 4단계 〜 [종료] 7단계) 8 5 1 7 1 8 9 0 0 0

1. 개념및산업동향

ㅇ 개념 : COVID19 등의 전염성이 높은 환자를 위한 격리병동이나 고령자 요양시설

에서 의료인력 간호업무를 보조할 수 있는 서비스로봇

- 제품형태 : 멀티모달인터페이스기반 비대면 문진이 가능한 모바일 로봇플랫폼

- 기술형태 : 자율주행 및 AI기반 환자모니터링 기술 

ㅇ 산업동향 : 미국 I 社 제품은 30m 이내 270° 범위 내 장애물 감지, Holonomic

Drive 구동되는 이동플랫폼은 최대 5.5km/h 속도로 이동 가능하고 VGA급 카메

라와 wifi 무선통신을 지원함. 이 로봇은 원격모니터링 서비스를 지원하고 있음
2. 지원 범위
ㅇ 국내 의료시설에 적합한 이동형 로봇플랫폼 개발

- 국내 병실공간(침상간격 1~1.5m)에 적합한 자율주행 로봇플랫폼

- 행동 및 상태 인식을 위한 멀티모달인터페이스 기술

- 환자에게 물품 전달 및 모니터링 기술

- 제품의 안전 인증(전기, 전파 등) 획득

ㅇ비대면 간호지능 기술개발

- 비대면 문진을 위한 비디오컨퍼런스, 스마트폰 앱 기술

- AI기반 건강이상(특이행동, 낙상 등) 감지 기술

- AI기반 복합생체신호 데이터 분석기술

- IEC 62304에 준하는 소프트웨어 validation 획득

- 의료기관 현장 사용성 평가 및 사용적합성보고서(의료기기 인증계획 제안 필수)

ㅇ간호보조 로봇 관련 표준 연계 기술 개발

- 국내단체표준 제정 및 국가표준제정 각 1건
3. 지원 필요성

ㅇ 세계보건기구(WHO)에 따르면, 전세계적으로 코로나19 확진 사례가 7건 중 1건꼴

로 보건의료종사자에게서 발생했으며, 일부 국가에서는 35%에 달하고 있고, 국내



에서는 코로나 장기화로 인한 환자의 무리한 요구, 격무로 번아웃 증후군을 호소

하는 등 의료진의 업무부담을 줄이고, 감염위험을 낮추기 위한 대안이 필요함

ㅇ 미국을 비롯한 상당수의 국가에서 코로나 19 팬데믹(pandemic)의 장기화에 대비

하여 비대면 의료를 정규 의료서비스로 편제하기 위한 방안을 모색하고 있으며,

의료진의 감염사례 증가로 인해 간호인력의 보건안전성 확보와 신체적·정신적 피

로 방지를 위한 방안이 필요함

ㅇ 병원시설뿐만 아니라, 고령자를 위한 요양시설에서 고령자의 건강상태를 수시로 

점검할 수 있는 건강 모니터링을 통한 질병관리와 예방을 위한 디지털 헬스케어

서비스 수요 증가하고 있음

4. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~4차년도 : 각 12개월)
ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 45억원 이내)

ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업(사용적합성평가를 위한 의료기관 참여필수)
* 로봇의 인식·주행 기술 개발과 관련한 영상데이터 제출에 대응하여야 하며, 구체

적인 요구데이터 형태는 평가에서 결정함
ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-309 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  ■ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

다품종 랜덤 피스 피킹이 가능한 인식기술 

및 그리퍼 개발 
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계 〜 [종료] 7단계) 8 4 7 9 5 0 9 0 0 0

1. 개념및산업동향

ㅇ 개념 : 다양한 형태, 재질, 무게의 물체를 인식하고 안정적으로 파지하고 자유롭

게 조작하는 로봇 그리퍼 

- 제품형태 : 물체의 인식과 파지 알고리즘이 내장되어 독립적으로 물체 파지작업

에 사용 가능한 로봇 그리퍼

- 기술형태 : 다양한 물체파지에 대응 가능한 그리퍼 디자인 및 설계기술, 파지 대

상물의 외적특성(형태, 크기, 위치 등) 인식기술, 다양한 물체를 안정적으로 파지

하고 유지하는 제어 알고리즘

- 적용분야: 제조현장 내 부품이송, 부품조립 라인, 물류분야의 오더피킹, 배송지 

분류, 최종배송 등

ㅇ 산업동향 : 로봇시장에서 가장 큰 부분을 차지하고 있는 제조로봇분야는 KUKA,

Yasukawa, ABB 등에서 산업용 로봇 암과 UR, TM, AUBO, 현대로보틱스, 두산

로보틱스 등에서 가반하중 5~10kg급 협동로봇 암을 제조판매하고 있음. 최근 폭

발적인 성장을 보이는 물류로봇분야에서는 물류창고와 최종배송지에서 활용되는 

로봇 암을 장착한 모바일로봇이 주를 이룰 것으로 예상됨.

- 위의 제조로봇과 물류로봇 분야에서 로봇 암의 말단에 장착되어 목표로 하는 대

상물체를 잡고 가져다 놓는(Pick & Place) 로봇 그리퍼의 역할에 주목

- 대표적인 그리퍼 제조사는 독일의 Schunk와 캐나다 Robotiq가 있으며 대부분 제

조현장에서 부품형태에 맞게 설계된 전용 그리퍼의 형태로 사용됨 

- 제조현장의 다품종생산 체제로의 변화와 수천종의 다양한 물류를 다루는 물류현

장에서는 기존의 전용 그리퍼 보다는 다양한 물체를 다룰 수 있는 유니버설 그

리퍼를 요구 

2. 지원 범위



ㅇ 사전정보가 없는 물체의 인식 기술

- 처음보는 물체(속성)를 인식하고 위치와 포즈의 6차원 정보 획득

- 후속 작업을 고려한 물체에 최적화된 파지 형태와 파지점 추출

- 섞여있거나 겹쳐져 있는 환경에서의 물체 인식

ㅇ 물체의 형태와 위치에 제한 없이 파지 가능한 그리퍼 H/W

- 다양한 형상, 재질, 관절자유도 등을 이용한 그리퍼 디자인 

- 물체 형태에 따른 파지의 한계를 극복할 수 있는 형상 또는 기구 설계

- 사람이 파지 가능한 크기의 물체(5kg이내), 그리퍼 무게(전장부 포함 1.5kg이하)

ㅇ 힘 정보 기반 파지 상태 확인 및 안정 파지 제어 기술

- 파지 안정성을 보장하는 기구에 최적화된 파지 제어 알고리즘

- 파지된 물체의 파지 상태 확인을 위한 힘/촉각, 비전 등의 멀티모달 센싱 기술

- 실제 작업현장에서의 효율 향상을 위한 빠르고(인식시간 포함 5초 이내) 신뢰성 

높은(성공률 97%이상) 파지 방법 및 알고리즘

3. 지원 필요성
o (정책) 제조, 물류, 의료, 휴먼케어 분야의 생산성 강화 및 비대면 산업화 등 한국

판뉴딜정책과 디지털 혁신에 핵심부품 및 공통기술로 활용

o (기술) 물체를 안정적으로 파지하고 자유롭게 조작하는 그리퍼와 파지/조작기술

은 제조, 물류, 의료, 휴먼케어 등의 로봇 전 분야에서 요구되는 공통핵심기술

o (시장) 로봇산업 경쟁력 조사에 따르면 그리퍼 등 핵심기술 확보가 미진한 실정

으로 분석되며 로봇부품 수출 증가(+49.6%)에 따라 최종 작업을 가능하게 하는 

그리퍼 기술의 선제적 개발 필요

o (사회) 제조, 물류, 상업분야에서의 비용절감, 효율성 개선, 인력부족 문제 해소, 자

동화·지능화를 통한 일자리의 질 개선 및 의료, 휴먼케어에서 인간 삶의 질 향상

4. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~4차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 12억원 이내(총 정부출연금 60억원 이내)/*복수형 2개 과제 지원*/
ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업(수요기업 참여 필수)

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-310 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
■ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

도소매점, 대형마트 등의 유통매장에서 

상품의 재고 파악/관리를 자율적으로 

수행하는 물품 관리 서비스 로봇 개발

품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 4단계 〜 [종료] 7단계) 8 4 7 9 8 9 9 0 9 9

1. 개념및산업동향

ㅇ 개념 : 다수 이동로봇을 활용하여 유통매장 내 상품의 재고 현황을 자율로 파악

하여 직원과 고객에게 물품 정보를 알려주는 비대면 물품 관리 서비스 로봇 

- 제품형태 : 다수 이동로봇, 고속 물품 스캔 인식 모듈, 재고 파악/관리 지원 모듈,

관리 직원 인터페이스 모듈, 고객 지원 인터페이스 모듈

- 기술형태 : 자율이동, AI 기반 물품 인식, 재고 관리, 고객 비대면 안내지원 

ㅇ 산업동향 : 지속적이고 주기적인 재고 추적, 잘못 배치된 재고 시각화, 불일치 재

고 수량 보고, 자율충전으로 24시간 연속 서비스, 자유로운 이동 기술을 제공

- F사는 카메라와 RFID Tag를 지원하며 밀집된 유통 센터에서 자동 식별된 물품 재

고 영상을 통해 데이터 수집 워크 플로우를 자동화 함

- B사는 여러대의 2D 카메라를 활용한 소매 매장관리 로봇을 출시하여 매장의 재고 

상황 판단을 하고 있음 

- M사는 그리퍼에 내장된 3D 카메라를 이용하여 상품을 인식하고 자율주행 가능함

<비대면 물품 관리 서비스 로봇>

2. 지원 범위



ㅇ 자율이동 기술

- 좁은 공간에서 자유롭게 이동하는 자율이동 로봇 플랫폼 및 이동제어 기술

- 고객 동선과 매장 특성을 고려한 안전이동 기술 및 다수로봇 운용 기술

- 재고 관리 직원 추종 이동 기술 및 직원 UI를 활용한 로봇 이동 경로 설정 기술

ㅇ 실시간 재고 파악 및 이용자 안내서비스 기술

- 다품종 상품의 다단 진열/중첩 상황에서 개별 물품들의 위치/자세 인식 기술

- 사물인식 정보를 활용한 물품관리 (위치정정/정리정돈/보충) 상황 인식 기술

- 실시간 물품 관리 정보 전달을 위한 직원 UI 인터페이스 기술

- 이용자 빅데이터를 활용한 개인성향 맞춤 구매추천 품목의 가시화 기술

ㅇ 서비스 실효성 및 안전성 검증 

- 실수요 사이트에서의 서비스 실효성 검증 (수요기업 참여 필수)

- 안전 표준 및 검증 방법 제시

3. 지원 필요성

ㅇ 고령화로 인한 경제활동 인구 감소 및 인건비 상승에 따른 비용부담으로 미국,

독일, 일본 등에서 유통매장에 로봇도입을 추진 중임. 일본의 경우 2025년까지 

정부와 협력하여 3대 편의점에 대하여 무인화 추진 계획발표

- 무인 매장의 증가로 상품 진열대 스캔을 통한 재고 파악 후 재고 보충 작업을 

자율적으로 수행하는 로봇이 요구됨

- 소매점에서 비대면 무인 결재 시스템 적용이 이루어지고 있으나 (미국 Amazon

GO 등), 진열대의 부족한 물품 공급 및 정리는 수작업으로 이루어지고 있어 비

대면 무인화를 위한 물품 관리 로봇기술에 대한 수요가 증가하고 있음

ㅇ 소비자와 밀착된 유통매장 공간에 대한 비대면 서비스 수요 대응을 위한 물품 관

리 서비스 로봇 개발의 필요성 증대

4. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 33개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~3차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 8억원 이내(총 정부출연금 29억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업(수요기업 참여 필수)

* 로봇의 인식·주행 기술 개발과 관련한 영상데이터 제출에 대응하여야 하며, 구체
적인 요구데이터 형태는 평가에서 결정함

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-311 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  □ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

감염 환자 격리 이송을 위한 사람 추종형 

반자율 침상 로봇 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 3단계 〜 [종료] 7단계) 9 4 0 2 9 0 8 0 0 0

1. 개념및산업동향

ㅇ (개념) 감염병 환자의 안전한 격리, 보호, 모니터링이 가능한 탈착형 음압 클린룸 

모듈과 의료 종사자(이송요원 등)의 이승 및 이송에 의한 피로 누적과 전염 위험을 경

감시킬 수 있는 안전하고 편의성이 강화된 반자율주행 로봇플랫폼 개발·실증

<개발 개념도>

  - (제품형태) 모듈화된 격리용 음압 들것 및 바퀴형 주행 플랫폼으로 구성된 로봇시스템
* (격리용 음압 들것) 환자를 안전하게 보호하고 모니터링할 수 있는 1인 격리용 음압 클린룸

* (바퀴형 주행 로봇) 사람 추종이 가능하며 자율/수동조작 전환 사용이 가능한 반자율주행 로봇

  - (기술형태) 격리용 음압 들것 및 바퀴형 주행 로봇
* (격리용 음압 들것) 완전 격리 및 음압 유지 시스템, 환자 바이탈 모니터링 및 디스플레이, 위

급상황 감지 및 알람 기능, 클린룸 내-외부 의사소통 인터페이스

* (바퀴형 주행 로봇) 사람 인식/추종 기술, 복합센서 기반 충돌회피 주행, 고효율 배터리 기술

ㅇ 산업동향

  - 음압 제품 관련하여 국내 소수의 중소규모 기업이 들것, 텐트, 구급차 등의 음압 

제품을 개발하여 공급하고 있으며, 들것의 경우 비닐 캡슐 형태로 간이 이송이 



가능한 형태로 제공

  - 사람 추종 기술 관련하여 최근, 국내에서 5세대 이동통신과 AI기술 등을 활용한 

집배원 추종 로봇이 개발되었고, 국내 H사는 FLIR, 라이다 센서를 사용하여 장

애물 감지·충돌 방지 기능이 포함된 AMR의 정밀 자율주행 기술을 개발

  - 노르웨이, 폴란드, 중국, 일본 등에서 이동형 음압 들것 제품이 개발됨. 특히, 노

르웨이 E사의 제품은 온도제어, 자세변경 등 편의 기능이 있어서 구급차, 헬기, 

비행기 등에 안정적으로 사용 가능함

  - 미국, 중국, 일본, EU 등에서 물류, 주차, 교통경찰, 감시정찰, 도로청소, 배달, 

안내 등의 다양한 분야에 자율주행 기술을 활용한 로봇서비스의 사업화가 활발
2. 지원 범위
ㅇ 기술개발 및 실증 범위

  - 환자를 안전하게 보호하고 모니터링할 수 있는 완전 격리형 음압 클린룸 모듈

* -10Pa 수준을 유지할 수 있는 음압시스템과 여과필터를 통한 공기순환 기술

* 구급차↔로봇↔병상 간 호환하여 사용 가능

* 바이탈 측정 및 모니터링, 원격 치료 인터페이스 활용(음성, 영상 등)

* 최대 신장 2m, 몸무게 150kg의 사람을 이송할 수 있는 크기와 내구성 확보

  - 사람 추종이 가능하며 환자를 안전하게 이송할 수 있는 주행로봇 플랫폼

* 1회 충전으로 최대 3시간 사용 가능한 고효율 배터리 기술

* 다중센서를 활용한 사람 추종형 반자율주행 및 근거리 장애물 인지/회피 기술

* 음압 클린룸 외에도 기존 들것을 수용할 수 있어야 함

* 조향 기능 구현

  - 의료시설 등 실 수요처에서 실증시험 실시

* 의료시설 활용(이송, 모니터링, 긴급대응, 치료)모델 개발 및 표준매뉴얼 제작

* 수요기업 실증/성능평가 실시
3. 지원 필요성
ㅇ 자율주행 로봇기술을 활용하여 환자에게의 의료 편의성을 제고하고 디지털 기반 

스마트 의료 인프라 구축의 핵심기술 확복

ㅇ 비대면 이동 기술의 확보로 감염병 위험으로부터 의료진과 환자를 보호함으로써, 

사회의 대규모 전염병으로부터 안전망을 구축

ㅇ 음압 제품이 전염병 확산 시에만 일시적으로 수요가 발생하는 특성으로 민간기업

의 지속적 투자가 어려우므로, 정부 지원을 통하여 기술 개발과 산업육성이 필요
4. 지원기간/예산/추진체계
ㅇ 기간 : 33개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~3차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 8억원 이내(총 정부출연금 29억원 이내)
ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업(수요기업 참여 필수)

* 로봇의 인식·주행 기술 개발과 관련한 영상데이터 제출에 대응하여야 하며, 구체
적인 요구데이터 형태는 평가에서 결정함

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

품목번호 2021-서비스로봇-일반-312 산업
기술
분류

중분류Ⅰ 중분류Ⅱ

품목유형 □ 원천기술   ■ 혁신제품 로봇/자동화 기계 -

융합유형 □ 산업고도화형 □ 사회문제해결형  □ 신산업창출형  ■ 해당없음

해당여부
□ IP R&D연계  □ 표준연계  □ 디자인연계  □ BI연계  ■ 경쟁형 R&D  
□ 국제공동  □ 안전과제  □ 챌린지 트랙  □ 복수형 R&D □ 대형통합형 
□ 서비스형 □ 국가핵심기술

R&D
샌드박스유형

■ R&D 샌드박스(일반) □ R&D 샌드박스(지정)

품목명

중소규모 서브터미널 화물 상차작업을 

위한 로봇 기반 상차 시스템 기술 개발
품목코드
(HSK10)

류 호 소호 통계부호

(TRL : [시작] 5단계 〜 [종료] 7단계) 8 4 7 9 5 0 9 0 0 0

1. 개념및산업동향

ㅇ 개념 : 국내 물류 서브 터미널에서 2.5톤 이하 소규모 탑차 형태 물류 배송차량의 

상차작업을 수행할 수 있는 로봇 기반 상차 시스템 기술 개발

(위 그림은 로봇 기반 상차 시스템 기술의 예시임)

- 제품형태: 지역 물류서브터미널에서 유통되는 다양한 형태의 포장화물을 택배차량

으로 이송 및 상차 적재하는 엔드이펙터와 로봇 시스템의 복합형태 

- 기술형태: 다양한 형태의 화물을 다루는 엔드이펙터 기술과 15kg 이상 화물을 

대상으로 분당 4개 이상 적재할 수 있는 상차시스템 제어 기술

(상차시스템 제어기술 예시: 영상기반 원격조작제어, 영상기반 반자율 제어, 인공지능 

기반 완전자율제어 등)

ㅇ 산업동향

- 최근 국외에서는 로봇기술을 이용한 무인화 수준의 화물트럭 상차기술이 상용화 

개발되고 있음



- Bastian Solutions에서는 운송차량에 정해진 형태의 박스를 시간당 1,000개의 화

물을 상차할 수 있는 텔레스코픽 컨베이어와 맞춤형 엔드이펙터를 장착한 

ULTRA를 출시하였음

- 국내에서는 작업자의 상차작업을 보조할 수 있는 텔레스코픽 컨베이어 장치 등이

개발된 바 있으나, 완전 무인화 수준의 상차기술은 아직 확보되지 않고 있음
2. 지원 범위
ㅇ 2.5톤 이하 화물차량에 상차작업을 수행하는 로봇 기반 상차 시스템 기술개발

- 반자율 기반 차량 화물칸 진입 및 방향 조정 기능의 상차 시스템 기술

- 다양한 형태의 화물적재가 가능한 엔드이펙터 기술

- 다양한 크기의 박스 또는 비정형 소형 화물을 특성(무게 등)에 맞추어 적재하는 

환경정보 획득 및 로봇 기반 상차 시스템 제어 기술

- 실제 상차 환경에서 실증을 통한 상용화 검증

* 사업종료 전 실제 서브터미널 상차 환경에서의 실증 필수

3. 지원 필요성

ㅇ 상차작업은 작업특성 상 새벽과 야간에 작업이 집중되고 일시에 많은 화물이 한

꺼번에 집중됨에 따라 고생산성과 작업안전성을 필요로 하며 작업 물량이 많고,

일시에 많은 화물이 집하 및 출하되어 집배송 차량과 물류센터 내의 화물이 뒤

엉켜 작업생산성 저하 및 안전사고의 위험이 높음

ㅇ 지입차량을 활용하여 배송을 수행하는 대다수의 국내 배송업무 종사자의 경우 

배송업무 이외에도 서브터미널의 공간적인 제약으로 인하여 빠른 시간에 상차작

업을 수행해야하는 부담이 존재함

ㅇ 이로 인한 근 골격계 질환 및 노동의 질 저하, 업무 범위 쟁의 등이 사회적 문제 

로 제기된 바 있음

ㅇ 소화물 상차작업은 생활과 밀접한 라스트마일 물류의 시작임에도 불구하고 다른 

물류 업무와는 달리 담당하는 제품 또는 로봇 기술이 전무한 상태로 이에 대한 

원천 기술개발이 필요함

4. 지원기간/예산/추진체계

ㅇ 기간 : 45개월 이내 (1차년도 : 9개월, 2차년도~4차년도 : 각 12개월)

ㅇ 정부출연금 : ‘21년 9억원 이내(총 정부출연금 45억원 이내)
(경쟁형 R&D로 2차년도 종료 후 경쟁 평가를 실시하고, 우수한 1개 과제에 대하여 3,4차년

도 지원함. 1차년도는 각 컨소시엄별 4.5억원 이내, 2차년도는 각 컨소시엄별 6억원 이내,

3,4차년도에는 계속 추진으로 결정된 1개 컨소시엄에 연도별 12억원 이내 지원)

ㅇ 주관기관 : 중소·중견기업(수요기업 참여 필수)

ㅇ 기술료 징수여부 : 징수

[첨부2] 로봇산업핵심기술개발사업 신규과제 실무작업반 명단

순번 과 제 명
실무작업반

성명 소속 직위

1

(총괄) 초대형 멤브레인 LNG 화물창 제조용 이동형 용접로봇
기술개발

남경태 한국생산기술연구원 수석(1세부) LNG 화물창 내 고정밀 레이저 용접공정 구현을 위한
무레일이동형용접로봇개발
(2세부) 이동형 용접로봇의 화물창 멤브레인 고속 레이저 용접
을위한레이저용접장치및용접공정기술개발

2

(총괄) 한국형 물류창고 운영 효율화를 위한 모바일 물류 핸들
링로봇상용화핵심기술개발

김재홍 한국전자통신연구원 실장

(1세부) 물류창고내사람이작업하는선반피킹에최적화된엘
리베이션가능한모바일오더피킹로봇기술개발
(2세부) 높은 집적도의 1ton 표준 파렛트 랙 시스템 적재 대응
가능한Stacker 로봇기술개발
(3세부) 이종의 다중 모바일 물류핸들링로봇 통합운영 시뮬
레이터및실시간플릿매니지먼트시스템개발

3 항공기조립공정개선을위한제조로봇활용모델개발

박일우 한국로봇산업진흥원 단장4 선박제조공정개선을위한제조로봇활용모델개발

5 바이오/화학 산업제조공정 개선을 위한제조로봇활용모델개
발

6 3차원곡면대응이가능한마찰교반용접로봇시스템개발 박동일 한국기계연구원
책임연구
원

7 기구학적 형상 변화에 대응 가능하고 작업자 안전을 고려한
5kHz이상급지능형로봇제어기개발 정구봉 한국로봇융합연구원

본부장/수
석연구원

8 로봇활용서비스 BM구현을위한현장적용형로봇시스템개
발 황정훈 한국전자기술연구원

책임연구
원

9 건축물내부의벽체및천장등고소도장자동화를위한자율
주행기반도장로봇기술개발 이상형 한국생산기술연구원

선임연구
원

10 상지전체의비대면자가재활이가능한의도인식기반다자유
도경량착용형재활로봇개발 공경철 한국과학기술원 부교수

11 가반하중500g급고정밀협동로봇기술개발 이규빈 광주과학기술원 조교수

12 감염격리병동에서간호업무보조및환자모니터링이가능한로
봇시스템개발 전세웅 한국전자기술연구원

책임연구
원

13 다품종랜덤피스피킹이가능한인식기술및그리퍼개발 김무림 한국로봇융합연구원 센터장

14 도소매점, 대형마트등의유통매장에서상품의재고파악/관리를
자율적으로수행하는물품관리서비스로봇개발 박재한 한국생산기술연구원

수석연구
원

15 감염환자격리이송을위한사람추종형반자율침상로봇개
발 전세웅 한국전자기술연구원

책임연구
원

16 중소규모서브터미널화물상차작업을위한로봇기반상차시
스템기술개발 박종범 한국전자기술연구원

책임연구
원


