
■ 국가연구개발혁신법 시행규칙 [별지 제3호서식] (12쪽 중 1쪽)

연차보고서 보안등급
일반[ ● ], 보안[  ]

중앙행정기관명 중소기업벤처부

사업명
사업명 중소기업기술개발지원사업

내역사업명
(해당 시 작성)

해외원천기술 상용화 

R&D
전문기관명(해당 시 작성) 중소기업기술정보진흥원

공고번호 S01030

총괄연구개발 식별번호 
(해당 시 작성)

연구개발과제번호 S3130333

기

술

분

류

국가과학기술

표준분류
 전동용요소부품

50

%
회전축용 요소부품

30

%
로봇설계기술

20

%

부처기술분류

(해당 시 작성)
엑츄에이터

50

%
로봇설계기술

20

%
전동용 요소부품

30

%

총괄연구개발명

(해당 시 작성)

국문

영문

연구개발과제명

국문
러시아 원천기술을 활용한 Advanced 감속기 공동 개발 및 국

산 협동로봇 시제품 개발

영문

Joint development of advanced reducer using Russian 

original technology and development of domestic 

cooperative robot prototype

주관연구개발기관
기관명 주)코보시스 사업자등록번호 781-860-01397

주소
(우)16705 경기도 수원시 영통

구 반달로35번길 30, 302호
법인등록번호 135811-0360023

연구책임자

성명 박재일 직위 대표이사

연락처
직장전화 031-219-1878 휴대전화 010-9778-1878

전자우편 jipark@ajou.ac.kr 국가연구자번호 1014 9851

연구개발기간

전체 2021. 06. 14 - 2023. 06. 13 (24개월)
단계

(해당 시 작성)

1단계

2단계
해당 연도 1단계 / 1연차 2021. 06. 14 - 2022. 06. 13 (12개월)

연구개발비

(단위: 천원)

정부지원

연구개발비

기관부담

연구개발비

그 외 기관 등의 지원금
합계

연구개발비 

외 

지원금

지방자치단체 기타(   )

현금 현금 현물 현금 현물 현금 현물 현금 현물 합계

총계 400,000 0 100,000 0 0
400,00

0

100,00

0

500,00

0

해당 연도 200,000 0 50,000 0 0
200,00

0
50,000

250,00

0

공동연구개발기관 등

(해당 시 작성)
기관명 책임자 직위 휴대전화 전자우편

비고

역할 기관유형

위탁연구개발기관

한국전자기술

연구원
임용석 책임

010-3394-

4574

busytom@keti.

re.kr
위탁 전문연

신신가 김용주 이사
010-5096-

4337

allnation@shin

shinsa.com
위탁 중소기업

연구개발과제

실무담당자

성명 백현아 직위 선임

연락처
직장전화 - 휴대전화 010-2775-3358

전자우편
hyun100@cobotsys.c

o.kr
국가연구자번호 1110 2764

이 연차보고서에 기재된 내용이 사실임을 확인하며, 만약 사실이 아닌 경우 관련 법령 및 규정에 따

라 연구개발과제 중단, 협약 해약, 제재처분 등의 불이익도 감수하겠습니다.

       2022년        5월        14일

연구책임자:           박재일     (인)

주관연구개발기관의 장:            장경훈 (직인) 

공동연구개발기관의 장:             (직인)

위탁연구개발기관의 장:            김용주 (직인)

 

    중앙행정기관의 장 귀하

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



(12쪽 중 2쪽)

앞표지 작성 요령(작성 요령은 제출하지 않습니다)

1. 보안등급: 법 제21조제2항에 따른 보안과제에 해당하는 경우 ‘보안’에, 그 외의 경우 '일반’에 [√] 표시합니다(연구자 직접 기재 불필요).

2. 중앙행정기관명: 연구개발과제를 공고한 중앙행정기관의 명칭을 기재합니다.(중앙행정기관이 복수인 경우에는 모든 해당 

중앙행정기관의 명칭, 연구자 직접 기재 불필요)

3. 전문기관명: 연구개발과제를 관리하는 전문기관명을 기재합니다(연구자 직접 기재 불필요).

4. 사업명: 해당 연구개발과제의 사업명을 기재합니다(연구자 직접 기재 불필요).

5. 내역사업명: 해당 연구개발과제의 내역사업명을 기재합니다(연구자 직접 기재 불필요).

6. 공고번호: 연구개발과제 공고문 상단의 공고번호를 기재합니다(연구자 직접 기재 불필요).

7. 총괄연구개발 식별번호: 총괄연구개발명에 부여되는 번호를 기재합니다(연구자 직접 기재 불필요).

8. 연구개발과제번호: 연구개발과제 선정 시 부여되는 번호를 기재합니다(연구자 직접 기재 불필요).

9. 국가과학기술표준분류: 연구개발계획서에 기재된 분류를 기재합니다.

10. 부처기술분류: 연구개발계획서에 기재된 분류를 기재합니다.

11. 총괄연구개발명: 2개 이상의 연구개발과제가 서로 연관되어 추진되는 경우에 이를 총괄하는 연구개발 명칭을 기재합니다(연구자 

직접 기재 불필요).

12. 연구개발과제명: 연구개발기관이 수행하는 연구개발과제의 명칭을 기재합니다.

13. 연구개발기간: 

1) 전체: 연구개발과제의 전체 연구개발기간으로서 협약기간을 기재합니다.

2) 단계: 연구개발과제가 단계로 구분된 경우에 해당 단계의 연구개발기간을 기재합니다.

3) 해당 연도: 연구개발과제의 해당 연도 연구개발기간을 기재합니다.

14. 연구개발비: 연구개발과제가 단계로 구분되지 않는 경우에는 연구개발기간 전체를 1단계로 간주합니다.

1) 정부지원연구개발비: 중앙행정기관이 지원하는 연구개발비를 기재합니다.

2) 기관부담연구개발비: 시행령 제19조 및 시행령 [별표 1]에 따라 연구개발기관이 부담하는 연구개발비를 현금과 현물로 

구분하여 기재합니다.

3) 그 외 기관 등의 지원금: 1) 또는 2)에 해당하지 않는 연구개발비를 지원하는 기관이거나, 연구개발성과를 활용ㆍ구매 

등을 목적으로 하는 기관 등이 지원하는 연구개발비로서 현금과 현물로 구분하여 기재합니다.

4) 연구개발비 외 지원금: 국제기구, 외국의 정부ㆍ기관ㆍ단체 등이 지원ㆍ부담하는 금액이거나, 중앙행정기관(소속기관 포함)이 소관 

업무를 위하여 직접 수행하는 사업의 금액으로 「국가연구개발혁신법」에 따른 연구개발비에 포함하지 않는 금액을 기재합니다.

15. 공동연구개발기관의 역할

1) 공동연구개발기관으로서 연구개발성과를 활용ㆍ구매 등을 목적으로 하는 기업(수요기업)인 경우에 "수요"로 기재합니다.

2) 공동연구개발기관이 수요기업이 아닌 경우에 "공동"으로 기재합니다.

16. 위탁연구개발기관의 역할 : "위탁"으로 기재합니다.

17. 연구개발기관 외 기관의 역할(공모 시 요구한 경우에 한하여 기재)

1) 해당 기관이 지방자치단체인 경우에 "지자체"로 기재합니다.

2) 해당 기관이 국외 연구개발기관인 경우에 "국협"으로 기재합니다.

3) 해당 기관이 연구개발성과를 활용하는 기관인 경우에 "수혜"로 기재합니다.

4) 해당 기관이 연구개발과제와 관련된 컨설팅을 하는 기관인 경우에 "컨설팅"으로 기재합니다.

5) 그 외는 "기타"로 기재합니다.

18. 기관유형

1) 국가가 직접 설치하여 운영하는 연구기관인 경우에 "국립연"으로 기재합니다(중앙행정기관(소속기관을 제외)이 직접 연

구개발과제를 수행하는 경우에는 "정부부처").

2) 지방자치단체가 직접 설치하여 운영하는 연구기관인 경우에 "공립연"으로 기재합니다(지방자치단체(소속기관을 제외)가 

직접 연구개발과제를 수행하는 경우에는 "지자체").

3) 「고등교육법」 제2조에 따른 학교인 경우에 "대학"으로 기재합니다.

4) 다음의 어느 하나에 해당하는 기관인 경우에 "정부출연연"으로 기재합니다.

(1)「정부출연연구기관 등의 설립ㆍ운영 및 육성에 관한 법률」제2조에 따른 정부출연연구기관

(2)「과학기술분야 정부출연연구기관 등의 설립ㆍ운영 및 육성에 관한 법률」제2조에 따른 과학기술분야 정부출연연구기관

(3)「특정연구기관육성법」제2조에 따른 특정연구기관

(4)「한국해양과학기술원법」 제3조에 따라 설립된 한국해양과학기술원

(5)「국방과학연구소법」 제3조에 따라 설립된 국방과학연구소

5)「지방자치단체출연 연구원의 설립 및 운영에 관한 법률」제2조에 따른 지방자치단체출연연구원인 경우에 "지자체 출연

연"으로 기재합니다.

6)「중소기업기본법」제2조에 따른 기업인 경우에 "중소기업"으로 기재합니다.

7)「중견기업 성장촉진 및 경쟁력 강화에 관한 특별법」제2조제1호에 따른 기업인 경우에 "중견기업"으로 기재합니다.

8)「상법」제169조에 따른 회사로서 중소기업 또는 중견기업이 아닌 경우에 "대기업"으로 기재합니다.

9)「공공기관의 운영에 관한 법률」제5조제4항제1호에 따른 공기업인 경우 "공기업"으로 기재합니다.

10)「의료법」제3조제2항제3호에 따른 병원급 의료기관인 경우 "병원"으로 기재합니다.

11)「산업기술혁신 촉진법」 제42조 제1항에 따른 전문생산기술연구소인 경우 "전문연"으로 기재합니다.

12) 1)부터 11)까지에 해당하지 않는 기관인 경우에 "기타"로 기재합니다.

19. 연구개발과제 실무담당자: 연구개발과제에 참여하여 연구개발내용에 이해도가 높고 전문기관과 연구개발내용에 대한 실

무적인 협의가 가능한 주관연구개발기관 담당자를 기재합니다.

20. 기관장 서명: 주관연구개발기관의 장과 공동연구개발기관의 장, 위탁연구개발기관의 장의 전자서명을 날인합니다.

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



33(12쪽 중 3쪽)

< 요 약 문 >
 ※ 요약문은 5쪽 이내로 작성합니다.

사업명 중소기업기술개발지원사업
총괄연구개발 식별번호 

(해당 시 작성)

내역사업명

(해당 시 작성)
해외원천기술 상용화 R&D 연구개발과제번호 S3130333

기

술

분

류

국가과학기술

표준분류
 전동용요소부품

50

%
회전축용 요소부품

30

%
로봇설계기술 20%

부처기술분류

(해당 시 작성)
엑츄에이터

50

%
로봇설계기술

20

%
전동용 요소부품 30%

총괄연구개발명

(해당 시 작성)

연구개발과제명
러시아 원천기술을 활용한 Advanced 감속기 공동 개발 및 국산 협동로봇 시

제품 개발

전체 연구개발기간 2021. 06. 14 - 2023. 06. 13 (24개월)

해당단계

해당연도 2021. 06. 14 - 2022. 06. 13 (12개월)

총 연구개발비
 총    500,000천원 
 (정부지원연구개발비:   400,000천원,  기관부담연구개발비 :   100,000천원,  지방자치단체:   천원,  그 외 

지원금:   천원) 

해당단계  

해당연도
 총   250,000천원 
 (정부지원연구개발비: 200,000천원,  기관부담연구개발비 :   500,000천원,  지방자치단체:   천원,  그 외 지

원금:   천원) 

연구개발단계
기초[  ] 응용[  ] 개발[ ● ] 

기타(위 3가지에 해당되지 않는 경우)[  ] 

기술성숙도

(해당 시 작성)

착수시점 기준(5단

계   )  

종료시점 목표(7단

계   ) 

연구개발과제 유형

(해당 시 작성)

연구개발과제 특성

(해당 시 작성)

연구개발 

목표 및 내용

최종 목표

Planetary Gear 원천기술을 기반으로 Cycloid  Gear 제조공법

을 공동기술 개발하고 제어 컨트롤러 개발로 Cycloid Gear 감

속기가 장착된 협동로봇 시제품 제작

전체 내용

러시아 원천기술인 Planetary Gear의 설계, 제조공법을 1차년도 

주관기업에 제공하고 동시에, 원천기술을 활용하여 Cycloid 

Gear를 공동으로 개발

- 러시아 원천기술인 감속기 원천 기술이전    

- 로봇 핵심부품인 Planetary Gear 제작기술 확보

- Cycloid  Gear의 설계, 제조방법 검토

1단계

(해당 시 작성)

목표

내용

n단계

(해당 시 작성)

목표

내용

해당 연도

목표
 Planetary Gear 원천기술을 기반으로 Cycloid Gear의 공동기

술 개발과 컨트롤러 개발

내용

- 로봇 핵심부품인 Planetary Gear 제작기술 확보

Ÿ 기어 설계 및 제조 기술 설계 및 해석 프로그램을 이용한 기

어 안전율 확보 

Ÿ 고강도, 장수명을 위한 기어, 축류 정밀가공 및 열처리 기술 



Ÿ 신뢰성 확보를 위한 시험평가 준비

-감속기 개발품의 협동로봇 플랫폼 기구부 적용 검토 

Ÿ 코어 및 컨트롤러 



Ÿ 제어용 SW

Ÿ Core Firmware 구동

1. 주황색

    현재는 (Default) mode: 3 Operation 모드 입니다

2. 녹색

    Forward 버튼을 마우스 왼쪽 버튼으로 눌러 주세요

3. 노란색

    해당 위치의 숫자가 + 방향으로 올라가는 것을 볼 수 있음

연구개발성과 

러시아 원천기술인 감속기 원천기술 확보

- 기술 사양(TOR) 개발 및 승인 문서  

- 초안 설계 개발. 문서 

- 코어 모듈에 대한 설계 설명서의 개발

- 코어 프로토타입에 대한 설계 설명서 개발

연구개발성과 

활용계획 및

기대 효과

러시아 원천기술인 Planetary Gear의 설계, 제조공법을 1차년도 주관기업에 제공하

고 동시에, 원천기술을 활용하여 Cycloid Gear를 공동으로 개발

국문핵심어

(5개 이내)
감속기 유성기어 협동로봇

싸이클로이드기

어
로봇운영

영문핵심어

(5개 이내)
Reducer Planetary Gear

Collaborative 

robot
Cycloid Gear Robot Operating

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



(12쪽 중 4쪽)

요약문 작성 요령(작성 요령은 제출하지 않습니다)

1. 사업명: 해당 연구개발과제의 사업명을 기재합니다(연구자 직접 기입 불필요).

2. 내역사업명: 해당 연구개발과제의 내역사업명을 기재합니다(연구자 직접 기입 불필요).

3. 총괄연구개발 식별번호: 총괄연구개발명에 부여되는 번호를 기재합니다(연구자 직접 기입 불필요).

4. 연구개발과제번호: 연구개발과제 선정 시 부여되는 번호를 기재합니다(연구자 직접 기입 불필요).

5. 기술분류: 연구개발계획서 표지에 기재한 기술분류를 기재합니다.

6. 총괄연구개발명: 연구개발계획서 표지에 기재한 총괄연구개발명을 기재합니다.

7. 연구개발과제명: 연구개발계획서 표지에 기재한 연구개발과제명을 기재합니다.

8. 전체 연구개발기간: 연구개발계획서 표지에 기재한 연구개발과제의 전체 연구개발기간을 기재합니다.

9. 총 연구개발비(해당단계, 해당연도): 연구개발계획서 표지에 기재한 연구개발과제의 총(해당단계, 해당연도) 연구개발비를 

기재합니다.

10. 연구개발단계: 해당되는 연구개발과제의 연구개발단계 유형에 [√] 표시합니다.

1) 기초연구단계란 특수한 응용 또는 사업을 직접적 목표로 하지 아니하고 현상 및 관찰 가능한 사실에 대한 새로운 지식을 

얻기 위하여 수행하는 이론적 또는 실험적 연구단계를 의미합니다.

2) 응용연구단계란 기초연구단계에서 얻어진 지식을 이용하여 주로 실용적인 목적으로 새로운 과학적 지식을 얻기 위하여 

수행하는 독창적인 연구단계를 의미합니다.

3) 개발연구단계란 기초연구단계, 응용연구단계 및 실제 경험에서 얻어진 지식을 이용하여 새로운 제품, 장치 및 서비스를 

생산하거나 이미 생산되거나 설치된 것을 실질적으로 개선하기 위하여 수행하는 체계적 연구단계를 의미합니다.

4) 기타는 기초, 응용, 개발 등 3가지 단계에 해당하지 않는 경우를 의미합니다.

11. 기술성숙도: 특정기술(재료, 부품, 소자, 시스템 등)의 성숙도로서 최종 연구개발 목표, 내용, 최종 결과물 등을 고려하여 

아래의 9단계 중 해당하는 단계를 선택합니다(특정기술의 개발을 목적으로 하는 연구개발과제의 경우에만 작성).

1) 기초연구단계: 1단계(기초 이론ㆍ실험), 2단계(실용 목적의 아이디어, 특허 등 개념 정립)

2) 실험단계: 3단계(연구실 규모의 기본성능 검증), 4단계(연구실 규모의 소재ㆍ부품ㆍ시스템 핵심성능 평가)

3) 시작품단계: 5단계(확정된 소재ㆍ부품ㆍ시스템 시작품 제작 및 성능 평가), 6단계(시범규모의 시작품 제작 및 성능 평가)

4) 제품화단계: 7단계(신뢰성평가 및 수요기업 평가), 8단계(시제품 인증 및 표준화)

5) 사업화단계: 9단계(사업화)

12. 연구개발과제 유형: 중앙행정기관이 연구개발과제 공고 시 자율적으로 구분한 유형을 기재합니다(연구자 직접 기입 불필요).

13. 연구개발과제 특성: 중앙행정기관이 연구개발과제 공고 시 기재한 연구개발과제의 특성을 기재합니다(연구자 직접 기입 불필요).

14. 연구개발 목표: 연구개발과제의 목표를 500자 내외로 기재합니다.

15. 연구개발 내용: 연구개발과제의 내용을 1,000자 내외로 기재합니다.

16. 연구개발성과: 연구개발과제 수행에 따른 정량적ㆍ정성적 성과에 대하여 500자 내외로 기재합니다(연구개발과제가 단계로 구분

되는 경우에는 전체 연구개발기간 동안 단계별로 연구개발성과 항목별 목표를 나타내는 표를 포함).

17. 연구개발성과 활용계획 및 기대효과: 연구개발성과의 수요처, 활용내용, 경제적 파급효과 등을 500자 내외로 기재합니다(연구시설ㆍ장비 

구축을 목적으로 하는 연구개발과제의 경우에는 연구시설ㆍ장비를 활용한 성과관리 및 자립운영계획, 수입금 관리 및 운영계획 등).

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)

(12쪽 중 5쪽)



※ 각 항목에서 요구하는 정보를 포함하여 연구개발과제의 특성에 따라 항목을 추가하거나 항목의 순서와 구성을 변경하는 등 

서식을 수정하여 사용하거나 별도의 첨부자료 활용이 가능합니다.

다만, ‘1.3) 세부 정량적 연구개발성과’ 항목은 2021.1.4.부터 2021.12.31.까지 수정 사용 가능합니다.

1. 연구개발과제의 개요

◦러시아 원천기술인 Planetary Gear의 설계, 제조공법을 1차년도 주관기업에 

제공하고 동시에, 원천기술을 활용하여 Cycloid Gear를 공동으로 개발

- 로봇 핵심부품인 Planetary Gear 설계 및 제작 기술 확보

- 감속기 개발품의 협동로봇 플랫폼 기구부 적용 검토

- 감속기 개발품의 협동로봇 플랫폼 전기전자제어부 적용 검토

- 감속기 양산라인 검토

2. 연구개발과제의 수행 과정 및 수행 내용

◦주관기관 ㈜코보시스

- 러시아의 IRCoI와 상시 기술협의 등을 통해 초기 원천기술인 Planetary 

Gear에 대한 다음과 같은 기술개발 자료를 받음

Ÿ Documents about Planetary Gear: Drawing, Manufacturing method, 

Heat treatment, Machining method, etc

Ÿ Documents about Test report or certification

Ÿ 3D Cad file (step) for 3D Printing 

     - 1차년도 러시아 IRCoI 기술자료 

Ÿ Documents about Planetary Gear: 설계도면 (Drawings)



Ÿ Documents about Planetary Gear: 내구성 향상 방안 (Manufacturing 

method, Heat treatment, Machining method, etc)

1.Material: steel: 40X, 40X13, 95X18

2.Pre-machining

3.Heat treatment: Gears – 55HRC, Enclosures - 45HRC

4.Turning - accuracy ±0.01

5.Hole boring - accuracy ±0.01

6.Cutting the gear rim on an electroerosive machine with an 

accuracy of at least ± 2.5 microns with 0.8 ?m roughness

Ÿ Documents about Test report or certification (공인성적서 준비)

1. DC electric motor with built-in tachogenerator DPU240-1100



2. torque sensor at the gearbox input DATAFLEX 16/10 (up to 10 

Nm)

3. planetary multiplier with gear ratio 1/6

4. electromagnetic powder brake FL 50K

5. torque sensor at the output of the multiplier (up to 50 Nm)

Ÿ Documents about Test report or certification: The gearbox was 

tested in the following sequence (공인성적서 준비)

1. Idle current mode at input shaft rotation speed of 1000 rpm

2. Setting the torque at the output of the gearbox and its 

increase in increments of 12 Nm to 120 Nm. (step on the 

powder brake 2 Nm).

3. Load shedding

4. Reverse with repetition of point 2.

With a load on the output shaft of the gearbox, the duration 

of the test did not exceed 30 seconds.

5 tests were carried out. Based on the test results, the 

mechanical characteristic of the gearbox was built.



Ÿ 3D Cad file (step) for 3D Printing: 3D 도면



     -  개발목표 정량적 지표 달성을 위한 계획 및 내구성 향상을 위한 

기술내용

Ÿ 2차년도 Cycloid  Gear 개발 및 정량적 지표 달성 계획

  1) 러시아측에 싸이클로이트 기어 기술개발시 목표 평가지표 제공

  2) 국내 기술진이 준비한 로봇코어에 장착하여 기능 수행에 문제여부를 

확인

  3) 국내 기술진이 러시아측이 개발한 싸이클로이트 기어를 평가하여 최

종목표 달성 여부 확인

  4) 공인인증 시험기관을 통한 성적서 확보

Ÿ 내구성 향상을 위한 기술내용

  1) 내구성향상을 위한 열처리 기술 확보를 위하여 러시아 측이 제시한 

내구성 향상 방안에 대하여 국내 기술진이 재현 실험을 한 후에 최종 

목표 달성여부 확인

1.Material: steel: 40X, 40X13, 95X18

2.Pre-machining

3.Heat treatment: Gears – 55HRC, Enclosures - 45HRC

4.Turning - accuracy ±0.01

5.Hole boring - accuracy ±0.01

6.Cutting the gear rim on an electroerosive machine with an 

accuracy of at least ± 2.5 microns with 0.8 ?m roughness



Ÿ 2차년도 Cycloid  Gear, 감속기를 IRCoI에서 개발하기 위한 기구부 개

발

코어: CORE 는 로봇 및 자동화 시스템을 위한 스마트 엑츄에이터 모듈

입니다. 각 CORE 모듈은 하모닉 드라이브, BLDC 모터, 브레이크, 앱

솔루트 엔코더(멀티턴, 16-bit) 및 모터 드라이버의 조합입니다. CORE 

는 CiA402 모션 프로파일 준수하여 EtherCAT 통신 인터페이스를 사용

CORE Module



CORE  Assembly

Ÿ 각 CORE 모듈은 5개의 하드웨어 파트로 구성

1) 하모닉 드라이브

2) 모터

3) 전자석 브레이크

4) 앱솔루트 엔코더: 마그네틱 디스크 및 엔코더 보드

5) 드라이버: 컨트롤러 보드 및 전원 보드

코어제작사진

  



CORE의 드라이버는 컨트롤러 보드와 전원 보드를 포함합니다. 두 보드

는 보드-보드 헤더로 샌드위치처럼 연결 되어 있습니다. 몇몇 신호는 

컨트롤러 보드에, 다른 신호는 전원 보드에 연결 되어 있습니다. 컨트

롤러 보드는 공통적으로 모든 CORE 모델에 사용되지만, 전원 보드는 

CORE의 power에 따라 다름

Core 연결 환경

◦ 위탁기관 한국전자기술연구원(전자연)

- 주관기업과 협력하여 본 사업의 자율운용의 두뇌에 해당하는 ROS 기반의 

컨트롤 박스 개발과 실증을 수행함 

     - 주관기관은 Cycloid  Gear기반 협동로봇 시제품을 위탁기관에 제공

- 위탁기관은 주관기관과의 협력을 통해 협동로봇 시제품을 운영하기 위한 

컨트롤 박스를 개발함

- Core Firmware 구동



- Core Firmware 구동

1. 주황색

    현재는 (Default) mode: 3 Operation 모드 입니다

2. 녹색

    Forward 버튼을 마우스 왼쪽 버튼으로 눌러 주세요

3. 노란색

    해당 위치의 숫자가 + 방향으로 올라가는 것을 볼 수 있습니다

 ◦위탁기관 신신사 

1차년도 :감속기 국내 양산체계 검토

(1) 선진 감속기 제조기업 방문 기술교류 협의

로봇랜드 입주기업인 ㈜신신사는 경남 창원 소재의 “본시스템즈”와 물류로

봇의 감속기 적용에 대한 협의 

- 감속기 제조방법 및 레이아웃 검토 (2차년도 신신사 적용을 위한 레이아웃 

확정 예정)



- 감속기 생산라인 레이아웃 및 생산 지그 검토

: 본 시스템의 생산라인과 검사공정을 검토하고 향후 양산화 및 사업화를 

위한 검토 진행 

셀공정 작업시 1000대/월 조립CAPA

조립 필요 공구

감속기의 성능 평가를 위한 검사지그

감속기 성능평가 검사기



- 감속기 조립시 필요 인원 및 생산비용 검토

 (2) 감속기 양산품질 확보를 위한 제품설계 검토

: 러시아 협업기관의 양산품질 확보를 위한 기술 자료 수집후 국내기업과의 

경쟁력등을 검토 (2차년도)

  (3) 유성감속기를 적용한 AGV 시제품 개발 (1차년도 추가 프로젝트)

 - 유성감속기를 적용한 AGV 시제품 개발 (2022년 2월부터 진행)

①감속기 기어방식의 검토

유성기어 방식

대형 브러시리스 모터에 사용되는 방식으로

장점 단점
1) 모터의 회전축과 

프로펠러의 회전축이 

동일선상에 있어 모터 

직결용으로 제작

2) 효율이 높음

3) 모토와 회전방향이 동일

4) 밀폐형으로 이물질 

투입방지

높은 가격

정비가 어려움

구조가 복잡

구입이 어려움

사이클로이드 감속기 검사모습



②유성기어의 구조 및 원리

동심선상에 배치되어지는 기어열을 말한다. 

유성기어열은 동일 변속비의 경우 다른 원리의 기어열에 비해 그 체적이 

작고 입출력이 동심이며 동력 전달 효율이 높기 때문에 소형 경량화가 요구 

되는 항공기, 자동차, 사무기기, 공작기계 등에 많이 사용되고 있다. 그림은 

단순 유성기어열에 대한 것으로 그 구조는 바같쪽에 내접기어인 링기어가 

있고, 내접기어와 맞물리는 유성기어들이 배치되고 안쪽에 유성기어와 

맞물리는 선기어로 구성된다. 

그림과 같이 배치 형태가 동심을 이루고 있다. 장점으로는 다수의 

유성기어의 사용으로 전달하중이 분산되어 전체적인 크기를 줄일수 있으며, 

유성기어를 대칭으로 배열하면, 유성기어의 반경방향 하중이 서로 상쇄되어 

베어링과 프레임 설계시 축방향 하중만을 고려해도 된다. 

또 가공이 용이하고, 접촉선속도가 작고, 전달하중의 분산으로 마찰손실이 

감소하여 소음이 줄어들고, 효율이 높아진다.

가장 일반적인 배치 형태로 선기어와 캐리어가 회전하고, 링기어가 고정된다. 
유성기어는 자전과 공전을 동시에 하는 형태



③유성기어를 이용한 AGV제작 

김해신신사에서 개발 및 제작완료된 AGV를 창원신신사에 설치 진행중

(2022.5.11.)

2022.1.18.
견인 타입 AGV 설계

김해신신사에서 AGV개발 및 제작후 창원 신신
사에 하차 

AGV주행용 마그네틱테이프 부착 작업

무부하 주행 시험 제품 대차 이송 주행 시험



 - 2차년도 사이클로이드 감속기를 사용한 AGV 시제품 개발 예정 

2022.1.26.
1. 견인 타입 AGV 설계
 -> UNIT진행률: 
       - 01_전자석 90% 완료
       - 02_차체 70% 완료

2. 연구노트 작성
 -> 진행률:
       - 01_AGV차제 완료
       - 02_AGV견인전자석 완료
       - 03_AGV용 방향 규제 보조 캐스
터 완료
2022.2.9.
1. AGV 구동바퀴 신규설계 검토
2. TT작업대 문제점 확인 
   1) Gripper Moter 과부하  
       -> DH AUTOMATION에 확인중
   2) Up/Down Table 테이블이 기울
리기 때문에 상승 불가

* 자동작업대의 경우 감속기 적용이 
필요
 유성기어 적용으로 개선예정

2022.2.23.
1. AGV 조향구동 KIT 설계
   -> 기본설계 50% 완료

2. 견인 타입 AGV 조립도 작성 완료

3. AGV 특허 출원 자료 작성 완료

2022.3.23.
창원공장 AGV 조립 및 설계 수정
   1) 전자석 견인 UNIT BALL BUSH 
변경
   2) 대차 연결핀 추가
   3) 구동 바퀴 접촉력 개선
2022.5.10.
창원 신신사 AGV설치 진행중



(그림: 사이클로이드 감속기를 사용한 AGV 성능테스트)

  (4) 유성감속기를 적용한 자동작업대 문제점 개선

 - 자동작업대의 상승시 좌우 편차 발생

 - 모터 직결의 사프트구조에서 좌우 사프트와 유성감속기 적용 

 - 안정적인 상승 하강 작업 개선

문제점: 
- 샤프트 기어 단독 사용으로 제품고정 다이의 수평화 안됨
- 상승시 제품 틀어짐으로 파손 우려 발생



  

  유성기어를 적용하여 좌우 고정대를 동일한 높이로 상승 하강 시킴

좌우 편차없이 상승시키기 위한 구동부 추가



3. 연구개발과제의 수행 결과 및 목표 달성 정도

  1) 정성적 연구개발성과

 ◦소부장 역량의 확보

    - 로봇 핵심부품인 Planetary Gear 설계 및 제작 기술 확보 (러시아 자료

로 확보예정)

모터의 속도가 빠름으로 감속기를 사용하여 샤프트를 회전시켜 상승시킴 
(사용 감속기: 파스텍사의 유성감속기 적용)



    - 감속기 개발품의 협동로봇 플랫폼 기구부 적용 검토 (코보시스)

협동로봇 플랫폼 기구부: 코어모듈



코어모듈 및 구동장치

    - 감속기 개발품의 협동로봇 플랫폼 전기전자제어부 적용 검토 (전자연)

구동 Firmware SW 

 - 감속기 양산라인 검토 (신신사)

   (1) 2023년 테스트베드 구축: 

    - 테스트베드 장소 선정: 김해, 창원 신신사의 유휴공간 활용 및 

로봇랜드 연구소 활용 검토

김해신신사



창원신신사

로봇랜드 
연구소

(51784) 경남 창원시 마산합포구 구산면 로봇랜드로 33 로봇연구센터 1동 4층 경남
로봇랜드재단 (현재 비워둔 상태)



  2) 정량적 연구개발성과(해당 시 작성, 연구개발과제의 특성에 따라 수정 가능합니다)

 

  (2) 테스트베드 레이아웃 검토를 위한 사전 준비

- 신신사 창원 및 김해 전체공장 도면을 3D화 진행 완료

- 테스트베드 면적에 해당하는 공간에 구축 예정 

 



< 정량적 연구개발성과표(예시) >

(단위 : 건, 천원)

  연도

성과지표명

1단계

(YYYY~YYYY)
n단계

(YYYY~YYYY)
계

가중치

(%)

전담기관 등록ㆍ기탁 지표1」

목표(단계별)

실적(누적)

목표(단계별)

실적(누적)

연구개발과제 특성 반영 지표2」

목표(단계별)

실적(누적)

목표(단계별)

실적(누적)

계

  * 1」전담기관 등록ㆍ기탁 지표: 논문[에스시아이 Expanded(SCIE), 비SCIE, 평균Impact Factor(IF)], 특허, 보고서원문, 연구시

설ㆍ장비, 기술요약정보, 저작권(소프트웨어, 서적 등), 생명자원(생명정보, 생물자원), 표준화(국내, 국제), 화합물, 신품종 

등을 말하며, 논문, 학술발표, 특허의 경우 목표 대비 실적은 기재하지 않아도 됩니다.

  * 2」연구개발과제 특성 반영 지표: 기술실시(이전), 기술료, 사업화(투자실적, 제품화, 매출액, 수출액, 고용창출, 고용효과, 투자유

치), 비용 절감, 기술(제품)인증, 시제품 제작 및 인증, 신기술지정, 무역수지개선, 경제적 파급효과, 산업지원(기술지도), 교육

지도, 인력양성(전문 연구인력, 산업연구인력, 졸업자수, 취업, 연수프로그램 등), 법령 반영, 정책활용, 설계 기준 반영, 타 

연구개발사업에의 활용, 기술무역, 홍보(전시), 국제화 협력, 포상 및 수상, 기타 연구개발 활용 중 선택하여 기재합니다

(연구개발과제 특성별로 고유한 성과지표를 추가할 수 있습니다).

< 연구개발성과 성능지표(예시) >

평가 항목

(주요성능1」)
단위

전체 항목에서 

차지하는 

비중2」(%)

세계 최고
연구개발 전

국내 성능수준
연구개발 목표치

목표설정 

근거
보유국/보유기관 성능수준 성능수준

1단계

(YYYY~YYYY)

2단계

(2022~2023)

1 감속비 - 10
80 (일본 NIDEC 

SHIMPO)
80 80

2

공칭 

출력토

크

NM 10
29 (일본 NIDEC 

SHIMPO)
29 29

3
공칭입

력속도
rpm 10

2000 (일본 

NIDEC SHIMPO)

200

0
2000

4

허용가

능한 

최대속

도

rpm/s2 10
30,000 (일본 

NIDEC SHIMPO)

30,

000
30,000

5

각도 

전송 

오류

arcmin 20
< 2.0 (일본 

NIDEC SHIMPO)
2.0 < 2.0

6 무게 kg 10
0.55kg (일본 

NIDEC SHIMPO)

0.5

5
0.55kg

7 소음 db 10
40db (일본 

NIDEC SHIMPO)
40 <40db

8 진동 hz 10
20hz(일본 NIDEC 

SHIMPO)
20 <20hz

9
내구성(

수명)
- 10

(일본 NIDEC 

SHIMPO)

>355시간

(가속수명시험

시간)

  * 1」 정밀도, 인장강도, 내충격성, 작동전압, 응답시간 등 기술적 성능판단기준이 되는 것을 의미합니다.

  * 2」 비중은 각 구성성능 사양의 최종목표에 대한 상대적 중요도를 말하며 합계는 100%이어야 합니다.

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)

(12쪽 중 6쪽)

  3) 세부 정량적 연구개발성과(해당되는 항목만 선택하여 작성하되, 증빙자료를 별도 첨부해야 합니다)

  [과학적 성과]

  □ 논문(국내외 전문 학술지) 게재



번호 논문명 학술지명 주저자명 호 국명 발행기관
SCIE 여부

(SCIE/비SCIE)
게재일

등록번호

(ISSN)
기여율

  □ 국내 및 국제 학술회의 발표

번호 회의 명칭 발표자 발표 일시 장소 국명

  □ 기술 요약 정보

연도 기술명 요약 내용 기술 완성도 등록 번호 활용 여부 미활용사유
연구개발기관 

외 활용여부
허용방식

  □ 보고서 원문

연도 보고서 구분 발간일 등록 번호

  □ 생명자원(생물자원, 생명정보)/화합물

번호 생명자원(생물자원, 생명정보)/화합물 명 등록/기탁 번호 등록/기탁 기관 발생 연도

  [기술적 성과]

  □ 지식재산권(특허, 실용신안, 의장, 디자인, 상표, 규격, 신품종, 프로그램)

번호
지식재산권 등 명칭

(건별 각각 기재)
국명

출원 등록

기여율
활용 

여부출원인 출원일
출원 

번호

등록 

번호
등록인 등록일 등록 번호

RES

   ㅇ 지식재산권 활용 유형
      ※ 활용의 경우 현재 활용 유형에 √ 표시, 미활용의 경우 향후 활용 예정 유형에 √ 표시합니다(최대 3개 중복선택 가능).

번호 제품화 방어 전용실시 통상실시 무상실시 매매/양도 상호실시 담보대출 투자 기타

  □ 저작권(소프트웨어, 서적 등)

번호 저작권명 창작일 저작자명 등록일 등록 번호 저작권자명 기여율

  □ 신기술 지정

번호 명칭 출원일 고시일 보호 기간 지정 번호

 

  □ 기술 및 제품 인증

번호 인증 분야 인증 기관
인증 내용

인증 획득일 국가명
인증명 인증 번호

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



(12쪽 중 7쪽)

  □ 표준화

   ㅇ 국내표준

번호 인증구분1」 인증여부2」 표준명 표준인증기구명 제안주체 표준종류3」 제안/인증일자

     * 1」 한국산업규격(KS) 표준, 단체규격 등에서 해당하는 사항을 기재합니다.

     * 2」 제안 또는 인증 중 해당하는 사항을 기재합니다.

     * 3」 신규 또는 개정 중 해당하는 사항을 기재합니다.

   ㅇ 국제표준

번호
표준화단계구분1

」 표준명 표준기구명2」 표준분과명
의장단 

활동여부

표준특허 

추진여부

표준개발 

방식3」 제안자
표준화 

번호
제안일자

     * 1」 국제표준 단계 중 신규 작업항목 제안(NP), 국제표준초안(WD), 위원회안(CD), 국제표준안(DIS), 최종국제표준안(FDIS), 

국제표준(IS) 중 해당하는 사항을 기재합니다.

     * 2」 국제표준화기구(ISO), 국제전기기술위원회(IEC), 공동기술위원회1(JTC1) 중 해당하는 사항을 기재합니다.

     * 3」 국제표준(IS), 기술시방서(TS), 기술보고서(TR), 공개활용규격(PAS), 기타 중 해당하는 사항을 기재합니다.

  [경제적 성과]

  □ 시제품 제작

번호 시제품명 출시/제작일 제작 업체명 설치 장소 이용 분야
사업화 소요 

기간

인증기관

(해당 시)

인증일

(해당 시)

1
감속기용 

코어제작
2022.5 코보시스 코보시스

감속기 

테스트용
1년

2
유성김속기를 

적용한 AGV
2022.05 신신사 창원 신신사 물류이송 1년

  □ 기술 실시(이전) 

번호
기술 이전 

유형
기술 실시 계약명

기술 실시

대상 기관

기술 실시

발생일

기술료

(해당 연도 발생액) 

누적

징수 현황

  □ 사업화 투자실적

번호 추가 연구개발 투자 설비 투자 기타 투자 합계 투자 자금 성격*

1        기술보증대출         1억
시제품 제작 및 

연구용

2 AGV 테스트베드 구축 1억원 1억원 2억원
주행테스트 및 

협업공정 구축

     * 내부 자금, 신용 대출, 담보 대출, 투자 유치, 기타 등에서 해당하는 사항을 기재합니다.

  □ 사업화 현황

번호
사업화 

방식1」 사업화 형태2」 지역3」 사업화명 내용 업체명

매출액
매출

발생 연도

기술

수명
국내

(천원)

국외

(달러)

     * 1」 기술이전 또는 자기실시 중 해당하는 사항을 기재합니다.

     * 2」 신제품 개발, 기존 제품 개선, 신공정 개발, 기존 공정 개선 등에서 해당하는 사항을 기재합니다.

     * 3」 국내 또는 국외 중 해당하는 사항을 기재합니다.

  □ 매출 실적(누적)

사업화명 발생 연도
매출액

합계 산정 방법
국내(천원) 국외(달러)

합계



(12쪽 중 8쪽)

  □ 사업화 계획 및 무역 수지 개선 효과

성과

사업화 계획

사업화 소요기간(년)

소요예산(천원)

예상 매출규모(천원)
현재까지 3년 후 5년 후

시장

점유율

단위(%) 현재까지 3년 후 5년 후

국내

국외

향후 관련기술, 제품을 

응용한 타 모델, 제품 

개발계획

무역 수지

개선 효과(천원)

수입대체(내수)
현재 3년 후 5년 후

수    출

  □ 고용 창출

순번 사업화명 사업화 업체
고용창출 인원(명)

합계
2022년 yyyy년

1 로봇응용 코보시스 1명 1명

합계

  □ 고용 효과

구분 고용 효과(명)

고용 효과

개발 전
연구인력

생산인력

개발 후
연구인력

생산인력

  □ 비용 절감(누적)

순번 사업화명 발생연도 산정 방법 비용 절감액(천원)

합계

  □ 경제적 파급 효과 

(단위: 천원/년)

구분 사업화명 수입 대체 수출 증대 매출 증대 생산성 향상
고용 창출 

(인력 양성 수)
기타

해당 연도

기대 목표 감속기 양산 100,000/년 200,000/년 10명 ㈜신신사

  □ 산업 지원(기술지도)

순번 내용 기간 참석 대상 장소 인원

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



(12쪽 중 9쪽)

  □ 기술 무역 

(단위: 천원)

번호 계약 연월 계약 기술명 계약 업체명
계약업체 

국가
기 징수액 총 계약액

해당 연도 

징수액

향후

예정액

수출/

수입

  [사회적 성과]

  □ 법령 반영

번호
구분

(법률/시행령)

활용 구분

(제정/개정)
명 칭 해당 조항 시행일 관리 부처

제정/개정

내용

  □ 정책활용 내용

번호
구분

(제안/채택)
정책명

관련 기관

(담당 부서)
활용 연도 채택 내용

  □ 설계 기준/설명서(시방서)/지침/안내서에 반영

번호
구 분

(설계 기준/설명서/지침/안내서)

활용 구분

(신규/개선)

설계 기준/설명서/

지침/안내서 명칭
반영일 반영 내용

1 AGV 매뉴얼 신규 사용설명서 2022.04 유성감속기 적용

2

  □ 전문 연구 인력 양성

번호 분류 기준 연도
현황

학위별 성별 지역별

박사 석사 학사 기타 남 여 수도권 충청권 영남권 호남권 기타

  □ 산업 기술 인력 양성 

번호 프로그램명 프로그램 내용 교육 기관 교육 개최 횟수 총 교육 시간 총 교육 인원

  □ 다른 국가연구개발사업에의 활용

번호 중앙행정기관명 사업명 연구개발과제명 연구책임자 연구개발비

1

2 한국로봇산업진흥원
국가별맞춤형로봇지

원사업

말레이시아 

생수공장의 로봇화

(AGV6대 적용)

김용주 6억원

  □ 국제화 협력성과

번호
구분

(유치/파견)
기간 국가 학위 전공 내용

  □ 홍보 실적

번호 홍보 유형 매체명 제목 홍보일

  □ 포상 및 수상 실적

번호 종류 포상명 포상 내용 포상 대상 포상일 포상 기관

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



(12쪽 중 10쪽)

  [인프라 성과]

  □ 연구시설ㆍ장비

구축기관
연구시설/

연구장비명

규격

(모델명)

개발여부

(○/×)

연구시설ㆍ장비 

종합정보시스템* 

등록여부

연구시설ㆍ장비 

종합정보시스템* 

등록번호

구축일자

(YY.MM.DD)

구축비용

(천원)

비고

(설치 장소)

코보시스
감속기테스트배

드
코어 ○ × × 2022.04 40,000 코보시스 수원

㈜신신사 AGV테스트베드 10m*14m ○ × × 2022.01 100,000 신신사 창원

㈜신신사 AGV 견인력1톤 ○ × × 2022.05 30,000 신신사 창원

    * 「과학기술기본법 시행령」 제42조제4항제2호에 따른 연구시설ㆍ장비 종합정보시스템을 의미합니다.

  [기타 성과](해당 시 작성합니다)

  4) 계획하지 않은 성과 및 관련 분야 기여사항(해당 시 작성합니다)

신신사 : 유성감속기를 적용한 AGV 시제품 개발 (1차년도 추가 프로젝트)

<참고 1> 연구성과 실적 증빙자료 예시 

성과유형 첨부자료 예시

연구논문  논문 사본(저자, 초록, 사사표기)을 확인할 수 있는 부분 포함, 연구개발과제별 중복 첨부 불가)

지식재산권  산업재산권 등록증(또는 출원서) 사본(발명인, 발명의 명칭, 연구개발과제 출처 포함)

제품개발(시제품)  제품개발사진 등 시제품 개발 관련 증빙자료

기술이전  기술이전 계약서, 기술실시 계약서, 기술료 입금 내역서 등

사업화

(상품출시, 공정개발)
 사업화된 제품사진, 매출액 증빙서류(세금계산서, 납품계약서 등 매출 확인가능 내부 회계자료) 등

품목허가  미국 식품의약국(FDA) / 식품의약품안전처(MFDS) 허가서

임상시험실시  임상시험계획(IND) 승인서

<참고 2> 국가연구개발혁신법 시행령 제33조제4항 및 별표 4에 따른 연구개발성과의 등록ㆍ기탁 대상과 범위

구분 대상 등록 및 기탁 범위

등록

논문 국내외 학술단체에서 발간하는 학술(대회)지에 수록된 학술 논문(전자원문을 포함합니다)

특허 국내외에 출원 또는 등록된 특허정보

보고서원문 연구개발 연차보고서, 단계보고서 및 최종보고서의 원문

연구시설

ㆍ장비

국가연구개발사업을 통하여 취득한 3천만 원 이상 (부가가치세, 부대비용 포함) 연구시설ㆍ장비 또는 

공동활용이 가능한 모든 연구시설ㆍ장비

기술요약정보 연차보고, 단계보고 및 최종보고가 완료된 연구개발성과의 기술을 요약한 정보

생명자원 중 

생명정보

서열ㆍ발현정보 등 유전체정보, 서열ㆍ구조ㆍ상호작용 등 단백체정보, 유전자(DNA)칩ㆍ단백질칩 등 

발현체 정보 및 그 밖의 생명정보

소프트웨어 창작된 소프트웨어 및 등록에 필요한 관련 정보

표준

「국가표준기본법」 제3조에 따른 국가표준, 국제표준으로 채택된 공식 표준정보[소관 기술위원회를 

포함한 공식 국제표준화기구(ISO, IEC, ITU)가 공인한 단체 또는 사실표준화기구에서 채택한 표준정

보를 포함한다]

기탁

생명자원 중 

생물자원

세균, 곰팡이, 바이러스 등 미생물자원, 인간 또는 동물의 세포ㆍ수정란 등 동물자원, 식물세포ㆍ종

자 등 식물자원, DNA, RNA, 플라스미드 등 유전체자원 및 그 밖의 생물자원

화합물 합성 또는 천연물에서 추출한 유기화합물 및 관련 정보

신품종 생물자원 중 국내외에 출원 또는 등록된 농업용 신품종 및 관련 정보

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



(12쪽 중 11쪽)

 5) 연구개발비 사용실적 (별지 제7호서식을 활용하여 작성할 수 있습니다)

4. 다음 연도 연구개발계획

 1) 연구개발 목표 및 내용

Planetary Gear 원천기술을 기반으로 Cycloid  Gear 제조공법을 공동기술 

개발하고 제어 컨트롤러 개발로 Cycloid Gear 감속기가 장착된 협동로봇 

시제품 제작

◦협동로봇의 엔드이펙트에 붙여 기존의 감속기와의 유사성, 경량화, 가반하중

의 증감 등을 검토하는 것으로 진행함

- ROS (Robot Operating System)기반 자율운용 컨트롤러 개발

- Planetary Gear vs Cycloid Gear 비교 분석

- Cycloid Gear의 한국 로봇(협동로봇) 적용 시제품 개발

◦Planetary Gear 기반 Cycloid  Gear 공동 기술 개발 (코보시스)

- 원천기술을 바탕으로 한 Cycloid Gear 설계, 제조방법완성

- 협동로봇 감속기 설치(튜닝작업)

- ROS(Robot Operating System)기반 자율운영 플랫폼 기반 실증 

- Cycloid Gear적용 협동로봇의 시제품 적용 완료

◦Planetary Gear 기반 Cycloid G Gear 공동 기술 개발 (러시아)

- 기어 전문 설계 해석 프로그램인을 HEXGON 활용

- 사이클로이드 치형 설계 Planetary Gear 치형, 설계 및 기어 강도 설계

- 사이클로이드 감속기의 Planetary Gear가 열에 대한 강도 조건 검토

- 사이클로이드 감속기의 모델링의 3D

 2) 국내외 관련 분야 환경변화(해당 시 작성합니다)



러시아 전쟁으로 인한 물품선적 및 통관 업무 지연

 3) 연구개발 추진전략

- 러시아의 원천기술 Planetary Gear에 대한 초기 기술이전으로 자체 

감속기 제작 기술력을 확보

- Planetary Gear적용의 로봇 및 모빌리티에 적용 검토

- 2차년도 개발산물인 Cycloid  Gear에 대한 기술이전으로 시제품 생산

- 타 선진기업과 비교 품질 확보 활동 전개(사업종료후 예상)

- 과제 기간중 완성된 시제품 감속기를 협동로봇(뉴로메카 인디7)의 

  엔드이펙트에 장착하여 기존품과 성능비교

- 현재의 협동로봇 가반하중은 7Kg이며 성능향상 가능성을 검토

- 감속기 양산을 위한 ㈜신신사와 업무협약

◦주관기관 ㈜코보시스

- 러시아의 IRCoI와 상시 기술협의등을 통해 초기 원천기술인 Planetary 

Gear에 기술자료 확보

- Cycloid  Gear, 감속기를 IRCoI에서 개발하기 위한 기술적 지원

- 협동로봇의 Advanced 감속기를 적용하기 위한 시제품 제작

     - 감속기 제작을 위한 양산업체((주)신신사) 업무협약 및 기술지원

- 감속기 국내, 해외 판매를 위한 홍보활동 추진  

  ◦위탁기관 한국전자기술연구원(전자연)

- 주관기업과 협력하여 본 사업의 자율운용의 두뇌에 해당하는 ROS 기반의 

컨트롤 박스 개발과 실증을 수행함 

     - 주관기관은 Cycloid  Gear기반 협동로봇 시제품을 위탁기관에 제공

- 위탁기관은 주관기관과의 협력을 통해 협동로봇 시제품을 운영하기 위한 

컨트롤 박스를 개발함

 ◦위탁기관 ㈜신신사 



2차년도 : 감속기 양산품질 관리방안 확보 (감속기 양산체계 구축)

- 감속기에 대한 품질을 육성하고 확보

- 고객사에 납품할 수 있을 정도의 생산팀과 협업하어 양품이 생산될 수 

있는 방안 확보

- 감속기 양산라인 검토 및 양산 품질 및 조립성 확보

(1) 시범 생산을 위한 장소선정

(2) 시범 생산 모델 가공, 부품 조달

- 감속기 양산라인 시제품 제작 및 양산 체계 구축

◦ 감속기 국내 양산성 확보를 위한 테스트 진행

◦ 감속기 국내 양산라인 시제품 제작

  ◦ 사이클로이드 감속기 검토자료

  (1) 사이클로이드 감속기 구성

  (2) 감속기 사양

감속비
허용정격
토크Nm

촤대순간
토크 
Nm

효율%
백래시
arcmin

로스트모
션

arcmin

허용평균
회전속도

rpm

최대회전
속도 
rpm

권장모터
용량 w

49 7 21

70%이상

5~19 5~19

2000 3000

5059
49 25 75

3~7 37

100
49 30 90 20050
99 32 96
49 65 195 2~5 2~5 400159 70 210 60%이상 1~3 1~3



 (3) 치수표 (본시스템즈 자료 참조)

   (4) 입력축 옵션

입력 키홀 타입 입력 중공 타입



  (5) 출력축 옵션

 4) 연구개발 일정 및 기대 성과



2차

년도

(2022)

(2023)

1.Cycloid Gear Gear로봇적용 

설계
코보시스

2.Cycloid Gear Gear 협동로

봇 적용 (뉴로메카 인디7)
코보시스

3.제조방법 확보 코보시스

4.자율운용 컨트롤러 실증 전자연

5.제어운용시스템탑재 전자연

6.Cycloid Gear Gear생산공정

구축
코보시스

7.특허출원_국내 코보시스

8.특허출원_해외 IRCoI

9. 감속기 양산체계 구축 신신사

◦국내특허 출원 및 해외 특허 출원

    - Cycloid  Gear 감속기를 국산협동로봇에 장착

    - 러시아는 Planetary Gear와 Cycloid Gear의 국제특허 

기대성과 위탁연구기관 ㈜신신사

◦태국, 중국, 이집트 3개의 해외법인을 본 과제의 산물에 대한 전진 기지로 

활용 사업화

◦ 해외시장(또는 고객) 발굴을 위한 정보수집 활동 계획

   - 국내에서 열리는 기술 박람회 및 해외의 여러 박람회에 참가

   - 기존 해외 파트너들에게 소개하고 더 많은 분야의 비즈니스 확장을 이끌

어 내고자 함.

       



 

   - 창원 신신사 구축으로 AGV적용 및 테스트베드 구축



  

   (그림 : 5천평규모의 제조공장 추가구축)

   

  (그림 : AGV테스트베드 구축)

 - 감속기 개발 및 제작을 위한 양산화 진행 예정

◦로봇의 기존 사업 영역을 넘어 로봇 부품 양산업체로 성장 목표



 5) 연구개발비 사용 계획

1. 연구개발 인건비: 코어설계 및 테스트 연구인원 인건비

2. 코어 제작 재료비: 감속기를 코어와 연결하는 시제품 제작비

3. 연구활동비: 러시아와 공동연구를 위한 러시아 방문, 기술특허확보, 시제품 인증평가비등

 6) 사업화 추진 계획(해당 시 작성합니다)

□ Cycloid  Gear의 양산 공정 및 공장구축을 위한 투자

㈜코보시스는 ㈜신신사에 양산생산에 필요한 기술적 지원을 하여

생산공정과 공장을 구축하게 할 예정임

- 협력업체인 ㈜신신사와 업무협약을 통해 양산 생산 예정

- ㈜신신사는 현재 12개의 공장동을 확보하고 있음

- 지역경제의 활성화 지원등으로 지속적인 공장동 확보가 가능

 7) 연구개발 성과의 활용방안 및 기대효과

    

□ 로봇용 감속기 기술 확보 

    - 하모닉드라이브 감속기에 준하는 수준의 토크와 무게

    - 로봇 전용 엑추에이터 및 내장 감속기 개발 활용

    - 협동로봇과 산업로봇등의 핵심부품으로 활용

1) 고효율의 감속기 개발. 

- 사이클로이드 감속기는 현재 글로벌 점유율 80%를 일본기업이 차지

- 소부장의 한국 원천기술 및 제조 공법 확보로 국가경쟁력 강화

- 각종 감속기 중에서도 가장 성능이 우수한 성능의 감속기 개발 



2) 협동로봇의 서비스, 제조산업 확산에 대비한 기술적 선점

-  대기업의 협동로봇 양산화의 가능성이 높아짐

- 양산화시 대부분의 감속기를 일본에서 수입하는 문제를 기술확보

- 2017년부터 협동로봇의 로봇SI사업화로 글로벌로 총 54대를 설치하였음

- 2017년부터 뉴로메카 협동로봇을 대리점으로 등록되어 로봇SI사업화 진행 

- 2019년 러시아 스콜코보 혁신센터에 연구기업 법인 설립진행 2020년 법인설립으

로 러시아 및 유럽에 로봇판매 및 SI사업화 진행예정 (신신사와 협력 진행 예정)

- 말레이시아 합작법인 설립 진행중. INGESS그룹의 말레이시아와 태국에 스마공장 

솔루션과 로봇사업화(협동로봇, 산업로봇, 물류로봇) 진행

- 2020년 서비스로봇을 활용한 프렌차이즈업체에 적용중, 협동로봇에 의한 조리, 

AGV에 의한 서빙등 로봇의 서비스업 적용도 진행하고 있음

   

  ① 고용유지 및 고용창출 계획

   ◦Advanced 감속기의 양산이 가능한 공정의 개발을 연구 단계에서 양산 

단계로 전환하여 ㈜코보시스 자체 시스템 구축하고 일자리 창출을 위한 

공정을 마련할 예정

   ◦로봇 실증 적용을 위한 연구, 개발인원, 로봇 생산을 위한 제조인원을 

충원하며 유지관리, 국내외 홍보 및 영업활동을 위한 인원을 채용할 

예정

- 과제 수행 중, 채용 계획

1) 협동로봇 - 작업자 협업공정 디지털트윈 플랫폼 개발 업무 수행을 위하여, 

시스템 설계와 분석 엔진 및 사용자 인터페이스 개발 인원을 추가로 확보하고, 

채용할 예정 

- 과제 종료 후, 채용 계획

1) 개발 시스템에 대한 기능 개선 및 유지 보수 업무를 수행을 위하여 개발 

인원 충원 계획을 수립하고, 채용할 예정

2) 개발 시스템에 대한 홍보 및 영업 활동 수행을 위한 인력 충원 계획을 

수립하고 채용할 예정

   ◦기술개발을 통한 고용창출 효과 발생 및 신규인력 채용

- 기술개발 기간 동안 신규인력 총 2명 채용

- 개발종료 후 사업화를 위한 추가 2명 채용

- 전문 스마트팩토리사업본부 사업을 위한 전담팀 구축

- 신성장산업 시제품제작 및 신기술 시험평가 



- 신성장산업의 제품 디자인 도안 및 연구개발 완료 후 제품 제작 도면 또는 

Mock-Up 제작도면 등의 시제품 제작

- 신기술개발 및 부품 국산화 R&D

- 신기술 개발 및 국산화, 첨단화 소요품목 개발

   ◦고용유지를 위한 복리후생 등 기업 자체적 방안

- 개발사업 관련 아이디어 및 특허출원 제안에 대한 포상

- 개인 연차휴가 보장 및 프로젝트 리프레쉬 휴가제 도입

- 전문인력 양성을 위한 업무 분야별 교육훈력 프로그램 및 세미나 지원

- 업무성과제를 통한 성과급 보상

-

   ◦신규인력에 대한 교육 프로그램등 기술인력 육성계획

- 업무분장 프로세스를 확립하고 지속적인 사내 교육 실시

- 연구개발 관련 교육 훈련 프로그램 및 세미나 참여 지원

- 전략 분야 전문인력을 양성하기 위한 훈련 및 교육기회 지원

구   분
(2022)년

(기술개발 전년)
(2023)년

(개발종료 해당년)
(2024)년

(개발종료 후 1년)
(2025)년

(개발종료 후 2년)

신규고용(명) 2 5 10 20

상시고용(명) 10 15 25 45

◦일자리 창출 계획

구분 주요 업무 계획 인원 비 고

(1) 과제 수행 중

· 감속기 개발 및 설계 
· 다양한 라인업 구성을 위한 개발
· 감속기 기술 내재화
· 공정 추가 및 생산기술

2 명

(2) 과제 종료 후 2년 내

· 감속기 생산인원 및 관리 인원 
· 협동로봇 설치 및 시운전
· 감속기 제작 및 양산화
· 시스템 유지 보수
· GCTS(Global Control Tower System)

업무 보강
· 영업 조직 강화
· 솔루션 유지 보수 강화

5명

(3) 과제 종료 후 4년 내
· 글로벌 수출 업무 지원
· 홍보 및 영업 업무 강화

10 명

  

  (6) 사업화 목표

   ① 사업화 목표 산정 근거



사업화 성과 세부 성과지표 산정근거 참고자료명

매출액 등 
기업 전체 

성장

예상
총매출액

17억 (로봇 SI 15억, 감속기 판매 2억)

예시) 기존 
제품별 

매출현황 및 
성장 추이

개발기술의 
사업화 성과

예상 
연구개발결과물 
제품 매출액

2억 (10대 적용 목표, 총 50대 감속기 판매, 대당 2
백만원)

예시) 중소기업 
기술로드맵

 ② 사업화 실적

사업화 품목명
(사업화 연도)

품목용도 품질 및 가격경쟁력
수출여

부
판매채널

(온‧오프라인)

Domino dough 
auomation

(2021)

다관절로봇
델타로봇

제품 단가가 일본과 경쟁기업 메이덴샤 대비 
40% 낮아 가격경쟁력이 있고 품질은 
세계시장에서 유사한 수준으로 평가됨

수출
싱가포르 현지 

도우공장에 설치
(오프라인)

서비스 로봇 활용 
실증사업
(2020)

협동로봇

서비스업(프렌차이즈) 협동로봇 적용
제품 단가가 국내 경쟁기업 두산로봇 대비 
30% 낮아 가격경쟁력이 있고 품질은 
세계시장에서 유사한 수준으로 평가됨

국내 한국 성수에 설치

스마트공장용 
중소기업 보급형 로봇 
실증화지원사업-신진

커넥터 (2020)

협동로봇

MCT장비의 부품 이송용 로봇설치
제품 단가가 국내 경쟁기업 두산로봇 대비 
30% 낮아 가격경쟁력이 있고 품질은 
세계시장에서 유사한 수준으로 평가됨

국내 한국 부산에 설치

 시장창출형 
로봇보급사업

(2019)

협동로봇
물류로봇

프레스 공장의 협동로봇적용
제품 단가가 국내 경쟁기업 두산로봇 대비 
30% 낮아 가격경쟁력이 있고 품질은 
세계시장에서 유사한 수준으로 평가됨

수출 싱가폴 5대 설치

 시장창출형 
로봇보급사업

(2018)
협동로봇

프레스 공장의 협동로봇적용
제품 단가가 국내 경쟁기업 두산로봇 대비 
30% 낮아 가격경쟁력이 있고 품질은 
세계시장에서 유사한 수준으로 평가됨

국내 LS 오토모티브 5대 
설치

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



(12쪽 중 12쪽)

< 별첨 자료 >

중앙행정기관 요구사항 별첨 자료

1. 
1)

2)

2. 
1)

2)
 

본문 작성 요령(작성 요령은 제출하지 않습니다)

1. 연구개발과제의 개요: 연구개발의 목적, 필요성 및 범위 등을 기술하며, 선정 당시 「연구개발계획서」와 최근에 제출한 

「연차보고서」 또는 「단계보고서」의 내용과 동일하게 작성합니다.

2. 연구개발과제의 수행 과정 및 수행 내용: 이론적ㆍ실험적 접근 방법, 연구 과정 및 내용 등을 기재합니다.

3. 연구개발과제의 수행 결과 및 목표 달성 정도 : 연구개발과제 수행에 따라 발생한 정성적 연구개발성과와 해당 시 정량적 

연구개발성과, 세부 정량적 연구개발성과, 계획하지 않은 성과 및 관련분야 기여사항을 기재합니다.

1) 정성적 연구개발성과: 연구개발과제 수행에 따라 발생한 해당 연차의 정성적인 성과 기재합니다.

2) 정량적 연구개발성과: 연구개발계획서 상의 연구개발성과표에서 목표대비 해당 연차에 발생한 실적을 기재합니다(해당 

시 작성, 연구개발과제의 특성에 따라 수정 가능).

3) 세부 정량적 연구개발성과: 과학적성과, 기술적성과, 표준화, 경제적성과, 사회적성과, 인프라성과, 그 밖의 성과 중 

해당 연차에 발생한 성과항목이 있을 경우 선택적으로 작성하고 증빙자료 첨부, 등록ㆍ기탁 대상 연구개발성과에 

대해서는 자세한 내용과 등록ㆍ기탁 번호를 기재합니다.

4) 계획하지 않은 성과 및 관련 분야 기여사항: 연구개발과제 수행에 따라 해당 연차에 계획하지 않은 성과가 발생한 경우 

해당 성과와 관련분야 기여사항을 기재합니다.

  5) 연구개발비 사용실적 : 해당 연차 종료일 기준 연구개발비 항목별 사용 금액을 별지 7호 연구개발비사용실적보고서 

양식(작성일 기재)을 활용하여 총괄 및 연구개발기관별로 통합정보시스템에 입력합니다.

4. 다음 연도 연구개발계획

1) 연구개발 목표 및 내용: 연구개발계획서상의 개발목표, 개발내용 및 범위를 기재하고 목표 및 내용의 변경 시 변경 

전ㆍ후 비교표를 만들고 변경 사유 등을 기재합니다.

2) 국내외 관련 분야 환경변화: 수행하는 연구개발과제와 관련한 국내외 연구개발ㆍ기술ㆍ산업 동향 및 관련 

정책ㆍ경쟁기술ㆍ지재권ㆍ표준화 현황과 당초 대비 환경 변화에 관한 내용을 기재합니다(연구개발계획서상 내용을 

중심으로 쉽고 간결하게 작성).

3) 연구개발 추진전략: 기술정보수집, 전문가확보, 다른 기관과의 협조방안 및 연구개발의 목표 달성과 문제점 해결을 

위하여 적용하려는 연구개발방법론(접근방법) 등을 기재합니다(변경사항 없을 시 연구개발계획서상 내용을 중심으로 

쉽고 간결하게 작성).

4) 연구개발 일정 및 기대성과: 추진일정과 그에 따른 기대성과를 간결하게 기재합니다(변경사항 없을 시 

연구개발계획서상 내용을 중심으로 쉽고 간결하게 작성).

5) 연구개발비 사용 계획: 연구개발계획서 표지에 기재한 연구개발과제의 연구개발비 단계 혹은 연도별 사용계획을 

중심으로 간결하게 기재합니다.

6) 사업화 추진 계획: 연구개발과제 성과의 사업화 추진 계획이 있을 경우 간결하게 기재합니다.

7) 연구개발 활용방안 및 기대효과: 연구개발성과의 수요처, 활용내용, 경제적 파급효과 등을 기재하고, 연구시설ㆍ장비 

구축을 목적으로 하는 연구개발과제의 경우에는 연구시설ㆍ장비를 활용한 성과관리 및 자립운영계획, 수입금 관리 및 

운영계획 등을 기재합니다(변경사항 없을 시 연구개발계획서상 내용을 중심으로 쉽고 간결하게 기재).

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)



[뒷면지]

주   의

1. 이 보고서는 ○○부에서 시행한 ○○연구개발사업 ○○연구개발과제 연차보고서이다.

2. 이 연구개발내용을 대외적으로 발표할 때에는 반드시 ○○부(○○전문기관)에서 시행

한 ○○연구개발사업의 결과임을 밝혀야 한다.

210mm×297mm[(백상지(80g/m2) 또는 중질지(80g/m2)


