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  인공지능기계연구실                연구자 : 김창현, 김정중, 고두열, 박진성, 안병태, 신영식, 김상현                연락처 : 042.868.7279

●     자동차, 반도체, 디스플레이, 식품, 의약품 등 제조 산업에서의 물류 이송, 감시 작업 등

●     기타 목표 물품을 인식하고 집고, 목표 위치에 놓거나 조작 작업이 필요한 분야

고객 · 시장

기술 개요

●     정돈되지 않고 좁고 장애물이 존재하는 비정형 환경 내에서 다양한 작업을 하는 제조 현장에서는 자동화 시스템 도입이 어려

우며, 이러한 환경에서 작업을 위해서는 최소한의 시스템으로 다양한 작업 및 환경변화에 대응 가능한 시스템이 필요함

●     원하는 위치로 이동하여 다양한 작업을 할 수 있는 이동형 자율작업 로봇 시스템 구성을 위한 요소 기술 및 통합 기술을 

확보하여 비정형 환경 내 다양한 작업 수행이 가능함

기존 기술의 
문제점 또는 
본 기술의 
필요성

●     인공지능 기반 자율 주행

     - 전뱡항 이동이 가능 한 플랫폼 및 주행 알고리즘을 통해 좁고 장애물이 있는 환경 내에서 자율 주행이 가능함

     - 센서 퓨전 및 제어를 통해 목표 위치 내에 정렬이 가능함

●     인공지능 기반 자율 작업

     - 물건이 무작위로 놓여 있는 작업 현장에서 카메라로 얻어진 이미지로부터 목표 물체의 종류와 자세를 인식 가능함

     - 인식된 물체를 집어 원하는 위치에 놓거나 조작 작업이 가능함

●     모듈형 모바일 매니퓰레이터 플랫폼

     - 모듈 단위의 적층형 구조를 제안하여, 다양한 작업의 종류에 따라 플랫폼의 구성 및 변형이 가능함

기술의 
차별성

●     모듈형 모바일 매니퓰레이터 플랫폼 및 AI를 기반으로 한 자율 주행 및 자율 작업이 가능한 로봇으로서, 비정형 제조 환경 

내에서 다양한 작업이 가능함

기술의 
우수성 ●     자율 주행을 위한 기술 확보 및 주행 정밀도 ±2cm 이상 달성

●     자율 작업을 위한 기술 확보 및 작업물 인식 정밀도 ±5mm 이하 달성

●      가반 하중 100kg, 최대속도 1m/s가 가능한 주행 모듈 및 3D Lidar 모듈, 센서 및 제어 모듈, HRI 모듈, 매니퓰레이터 모듈 

시제품 제작 완료

●     실제 제조현장 모사 환경 내에서 작업 시험 완료

< 이동식 자율 로봇 개요 및 시제품 >

지식재산권 
현황  

●     모바일 매니퓰레이터 시스템 HW 설계 및 

    펌웨어 제작 기술

●     자율 작업을 위한 작업 물체 인식/작업 궤적 

    생성/매니퓰레이터 제어 기술

●     자율 주행을 위한 위치 추정/이동 궤적 

    생성/모바일 로봇 제어 기술

●     배송로봇을 이용한 무인 배송시스템 및 

    이를 이용한 배송 방법(KR2088415)

●     모바일 로봇(KR0019061) 

●     모듈형 운반 플랫폼(KR0092042)

●     적층형 모듈로봇(PCT/KR2020/005779)

●     작업대상물의 피킹 및 플레이스 방법(KR0092043)

●     리프트 모듈 및 적층형 모듈 로봇(KR0050879)

특허 · Patent 노하우 · know-how

< 개발된 모듈 시제품 > < 제조현장 모사 환경 내 작업 >

< 실내 환경 내 자율 주행 > < 무작위로 놓인 작업물 인식 및 작업 >


