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1) 지식(산업)재산권에 대한 증빙자료
연번 구분

등록권리자
(출원인)

등록일
(출원일)

명칭 내용 요약

1 특허등록
주식회사

노바
2021.06.21

적재물 다중하역

매니퓰레이터

적재물 다중 하역 매니퓰레이터에 관한

것으로, 더욱 상세하게 컨테이너 내에

적재된 택배 물품 등과 같은 적재물을

하역하는 데 사용되는 적재물 다중 하

역 매니퓰레이터

2 특허등록
한국철도기

술연구원
2020.03.31

매 니 퓰 레 이 터

타입 하역장치

매니퓰레이터 타입 하역 장치에 관한

것으로서, 더욱 상세하게는 차량에 적재

된 화물을 하역할 때, 작업자가 직접 하

역하지 않고 자동으로 화물을 하역할

수 있으며, 적재된 화물의 높이나 위치

가 상이하더라도 다수의 화물을 한 번

에 이동시킬 수 있어 보다 신속하게 화

물을 하역할 수 있는 매니퓰레이터 타

입 하역 장치

3 특허등록
한국철도기

술연구원
2020.09.16

슬 라 이 딩 타 입

하역 장치

슬라이딩 타입 하역 장치에 관한 것으

로서, 더욱 상세하게는 차량에 적재된

화물을 하역할 때, 작업자가 직접 하역

하지 않고 자동으로 화물을 하역할 수

있어 보다 신속하게 화물을 하역할 수

있는 슬라이딩 타입 하역 장치

4 특허등록
한국철도기

술연구원
2021.07.01 가변 컨베이어

가변 컨베이어에 관한 것으로서, 더욱

상세하게는 벨트와 프레임으로 이루어

지는 컨베이어의 폭을 자동으로 조절할

수 있어 다양한 장소에서 적절하게 조

절하여 사용할 수 있는 가변 컨베이어

5 특허등록
한국철도기

술연구원
2021.07.01 다중 하역 장치

다중 하역장치에 관한 것으로서, 차량에

실려있는 화물을 용이하게 하역하고, 이

를 컨베이어나 하역부로 운반하도록 하

여 보다 신속하게 화물을 하역할 수 있

는 다중 하역장치

6 특허등록
한국철도기

술연구원
2021.07.05

컨베이어 충격

완충장치

컨베이어 충격완충장치에 관한 것으로

서, 좀더 상세하게는 컨베이어의 내부에

지지판이 구비되고, 상기 지지판에는 컨

베이어벨트를 지지하는 완충부재가 구

비되어 컨베이어에 화물이 하역될 때

발생되는 충격을 흡수할 수 있도록 한

컨베이어 충격완충장치

7 특허등록
한국철도기

술연구원
2021.01.11

형상모방형 다

중흡착시스템

형상모방형 다중흡착시스템에 관한 것

으로, 보다 상세하게는 다공성 재질의

진공흡착부가 구비되어 다양한 형상의

화물에 일부만 접해도 흡착력이 발생하
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연번 구분
등록권리자
(출원인)

등록일
(출원일)

명칭 내용 요약

여 화물을 흡착할 수 있도록 하는 형상

모방형 다중흡착시스템

8 특허등록
한국철도기

술연구원
2021.08.25

매니플레이터 타

입 다중 하역 장

치

매니퓰레이터 타입 다중 하역장치에 관

한 것으로서, 차량에 실려있는 화물을

자동으로 하역하고, 이를 컨베이어나 하

역부로 운반하도록 하여 보다 신속하게

화물을 하역할 수 있는 매니퓰레이터

타입 다중 하역장치

9 특허출원
한국철도기

술연구원
2020.06.09

다중 흡착 그리퍼

이송 장치

다중 흡착 그리퍼 이송 장치에 관한 것

으로서, 더욱 상세하게는

화물을 상하역할 때, 화물의 적재상태를

확인하여 흡착하는 각도를 조절함으로

써, 견고하게 화물을 흡착할 수 있으며,

화물을 적재할 때, 화물이 적재면과 충

돌하는 것을 방지하여 화물의 손상을

방지하는 다중 흡착 그리퍼 이송 장치

10 특허출원
주식회사

노바
2020.11.12

대량 이송을 위한

적재물 하역 매니

퓰레이터

컨테이너 내에 적재되는 택배 물품 등

과 같은 적재물을 하역하는 데 사용되

는 대량 이송을 위한 적재물 하역 매니

퓰레이터

11
소프트웨어

등록

한국철도기

술연구원
2020.11.19

Dry Run 및 Test

를 위한 범위 설

정 및 속도 제어

프로그램

실제 운영을 하기 전 범위 지정 및 속

도를 지정하여 현재 상태를 체크할 수

있는 프로그램

12
소프트웨어

등록

한국철도기

술연구원
2020.11.19

하역부 주요 모듈

인 하역부 실린더

제어 프로그램

하역부 주요 모듈인 하역부 실린더에 대

하여 실제 운영을 하기 전 범위 지정 및

속도를 지정하여 현재 상태를 체크할 수

있는 프로그램

13
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2019.11.10

다중하역장비용 매

니퓰레이터 모션제

어라이브러리

다중하역장비용 매니퓰레이터 제어에
필요한 서보 모터 및 각종 Actualtor의
동작 및 상태에 대한 정보를 제공하는
라이브러리

14
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2019.11.10

다중하역장비용

매니퓰레이터 제

어 소프트웨어

다중하역장비용 메니퓰레이터의 수동
및 자동제어를 위한 모든 기능을
포함하는 인터페이스를 제공하는
프로그램

15
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2019.11.01

개선된 딥러닝을

이용한 택배박스

인식 프로그램

개선된 딥러닝 기술을 이용하여 빠르고
정확한 화물들의 종류와 위치를
검출하는 프로그램

16
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2019.11.01

깊이 정보를 이용

한 택배화물 관심

영역 검출 및 추

출 프로그램

깊이를 검출할 수 있는 카메라의
택배화물 이미지를 히스토그램을
이용하여 카메라와 화물간의 거리를
계산하고 관심 영역 내에 있는
영역만을 출력하는 프로그램

17
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2019.10.31

딥러닝을 이용

한 택배박스 인

식 프로그램

딥러닝 기술을 이용하여 택배화물차량
내부에 적재된 화물들을 인식하여 개별
박스들의 위치를 제공하는 프로그램
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연번 구분
등록권리자
(출원인)

등록일
(출원일)

명칭 내용 요약

18
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2020.10.22

자동 택배하역

장치에서의 화물

인식 알고리즘

택배차량에 적재된 화물을 자동으로 하

역하기 위한 장치에서 화물의 크기 및

위치를 추출하는 프로그램

19
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2020.10.22

택배화물 인식

및 디스플레이

알고리즘

택배하역을 위한 화물들을 개별
인식하고 모티터 화면상에 출력을 하는
프로그램

20
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2019.11.01

깊이 카메라의

설치 각도에 따

른 택배화물 직

선거리 추출 알

고리즘

깊이 카메라의 출력은 카메라의
앵글원점에서 화물까지의 직선을
나타내며, 따라서 카메라의 설치 각도에
카메라의 수직 위치에서부터
화물까지의 거리가 달라짐으로 본
프로그램은 카메라에서 출력된
직선거리를 임의의 절대 위치에서
화물까지의 직선거리로 변환하는
프로그램

21
소프트웨어

등록

주식회사

노바
2020.20.22

화물인식 정보를

작업 데이터 변화

하는 프로그램

택배화물차량에 적재된 화물을
자동으로 하역하기 위한 장치에서
화물의 크기 및 위치를 추출하는
프로그램
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① 특허등록

- 적재물 다중 하역 매니퓰레이터
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- 매니퓰레이터 타입 하역 장치
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- 슬라이딩 타입 하역 장치
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- 가변 컨베이어



- 17 -



- 18 -



- 19 -

- 다중 하역 장치
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- 컨베이어 충격완충장치
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- 형상모방형 다중흡착시스템



- 26 -



- 27 -



- 28 -

- 매니퓰레이터 타입 다중 하역 장치
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② 특허출원

- 다중 흡착 그리퍼 이송 장치
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- 대량 이송을 위한 적재물 하역 매니퓰레이터
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③ 소프트웨어 등록

- 하역부 주요 모듈인 하역부 실린더 제어 프로그램
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- Dry Run 및 Test(모의실험)를 위한 범위 설정 및 속도 제어 프로그램
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- 다중하역장비용 매니퓰레이터모션제어 라이브러리
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- 다중하역장비용 매니퓰레이터 제어 소프트웨어
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- 개선된 딥러닝을 이용한 택배박스 인식 프로그램
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- 깊이 정보를 이용한 택배화물 관심영역 검출 및 추출 프로그램
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- 딥러닝을 이용한 택배박스 인식 프로그램
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- 자동 택배하역 장치에서의 화물인식 알고리즘
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- 택배화물 인식 및 디스플레이 알고리즘
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- 깊이 카메라의 설치 각도에 따른 택배화물 직선거리 추출 알고리즘
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- 화물인식 정보를 작업 데이터 변화 하는 프로그램
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2) 우수 물류신기술등 관련 국가연구개발사업 참여 증빙자료

○ 사업명 : 교통물류연구사업

○ 과제명 : 택배화물 다중하역장비 및 고속 자동정렬 분배기술 개발

○ 연구기간 : 2018. 04. 01. ∼ 2021. 12. 31.

○ 연구책임자 : 한국철도기술연구원 원 종 운
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  ○ 신청인의 연도별 상세 기술 개발 참여 내역 

    ① 한국철도기술연구원(주관연구책임자 : 원종운)

     - 과제 참여기간 : 2018.04.16. ∼ 2021.12.31.



- 51 -



- 52 -



- 53 -

② 주식회사 노바(박상원 대표)

- 과제 1차년 참여기간 : 2019.01.01. ∼ 2021.12.31.
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3) 공인시험기관의 시험성적서 등

- 시험성적서 : 인입모듈 시제품의 하역능력, 화물 운반 능력, 제동 능력, 하역 시 운영인력, 최대 적재
량, 그리퍼 모듈 흡착 능력, 매니퓰레이터 동작 평가
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- 시험성적서 : 하역로봇 성능 평가
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- 시험분석 : 충격량 차이 분석
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4) 연구보고서 및 발표논문
① 연구보고서

- 택배화물 다중하역장비 및 고속 자동정렬 분배기술 개발(‘18∼’20 보고서 요약)

· 연차(단계)실적·계획서(2018년도)
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· 연차(단계)실적·계획서(2019년도)
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· 연차(단계)실적·계획서(2020년도)
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② 발표논문

- Measurement of the Delivery Environment Using Demo Parcel with Tri-axial Accelerometer
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5) 현장 활용실적, 제품판매 실적 증빙자료등
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6) 기타 증빙 자료

① 신청인의 연도별 상세 기술개발 참여 내역

· 2018년도 기술개발 참여 내역

세부
과제명

세부 연구
목표

연구개발
수행 내용

연구 결과

○ 작업시간
단축을
위한
택배차량
용

(반)자동
하역 및
이송
기술
개발

택배차량용
다중하역장
비 핵심기술
도출 및
개념설계

택배 하역
및 이송
작업 분석
및 기술수요
조사

- 택배화물 다중하역장비 개념설계를 위한 작업분석 및
요구사항 분석

<하역 작업 분석서 및 기술수요 분석서>

하역 작업 분석서 1건,
요구사항 분석서 1건

다중하역장
비 핵심기술
도출 및
목표사양
선정

- 택배화물 하역장비의 핵심기술

- 목표사양 선정

구분 목표사양 비고

최종 

목표

사양

하역능력 약 1,500box

하역인력
Auto or 

Semi-Auto

하역시간 30분 이내

최대 적재량 1,000kg 이상

핵심

기술 

목표

사양

단위 그리퍼 가반하중 33kg

화물 낙하 높이 30cm 이하

차량 인입 여유 ±100mm 8톤이상

매니퓰레이터 말단 속도 1m/s

컨베이어 구동속도 2 m/s

컨베이어 말단 높이 1.8m 회전각(±30도)

다중하역장
비 개념설계

- 화물 형상 적응형 그리퍼 개념설계 (다양한 형상의 택
배화물 취급가능)
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<화물 형상 적응형 진공그리퍼>

- 매니퓰레이터 기반의 다중하역장비 개념설계 (다수의
화물을 동시에 무너뜨려 빠르게 하역)

<다중하역장비 개념설계 결과 1>

- 슬라이딩 메커니즘 기반의 다중하역장비 개념설계
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· 2019년도 기술개발 참여 내역

세부
과제명

세부 연구
목표

연구개발
수행 내용

연구 결과

택배차량용
다중하역장
비 주요
모듈

다중하역
장비 인입
모듈 제작
및

택배차량
형상 적응형
인입모듈
제작

- 다양한 택배 차량 적재함에 적응 가능한 인입모듈 제
작 및 내구성 강화
Ÿ 다양한 적재함 크기에 적응할 수 있게 가변형 컨베이
어 성능 확보(2,300mm ~ 2,500mm 가능)

<다중하역장비 개념설계 결과 2>

설계서 1건
특허출원 2건

시스템 통합
및 Test-bed
구축 계획
수립

- 장비별 시제품 개발 시점에 따른 단품 및 통합 시스템
test-bed 구축 계획 수립

< Test-bed 구축 계획서>

Test-bed 계획서 1건
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시제품
제작 검증

기능검증 Ÿ 가변 컨베이어의 폭을 0mm ~ 100mm까지 조절이 가
능하도록 설계 및 제작

Ÿ 화물 낙하에 따른 충격을 견딜 수 있도록 내부 보강대
길이를 180mm로 늘였으며, 두께는 3T~5T로 프레임 강
화

화물차량 종류 차량 내부 폭
(mm)

<5t 플러스 축차>

2,300 
~ 

2,350

<DRY 컨테이너 일반>

2,300
~

2,352

<OPEN TOP 컨테이너>

2,340
~

2,352

<가변 컨베이어 폭 변환 길이 측정>

<가변 컨베이어 내부 3D도면>
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<가변 컨베이어 제작>

<가변 컨베이어 시제품 도면>

인입 모듈
내구성 검증

- 1t 하중을 견딜 수 있도록 하역장치 인입모듈 내구성
확보
: 1t의 Weight로 직접 시험하여 확인함

<하역부 1,000kg이상 하중 테스트>

- 인입모듈 하역능력 정확도 확보
: 작업영역 영역별 하역 가능 여부를 직접 시험 확인
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<인입 모듈 기능검증서(증빙 1-1.④)>

제동장치 및
고정장치
시제품 제작
및 신뢰성
검증

- 제동장치가 고속 운전 시 차체의 안정성 확보를 위한
제동장치 개선을 위해 지면 접착 면을 높일 수 있도
록 일반형 바퀴에서 무한궤도형 바퀴로 개선 제작

<기존 일반형 바퀴>

<궤도 바퀴 3D도면>

<제동 및 고정장치 시제품(증빙 1-1.③)>



- 97 -

<제동 및 고정장치 시제품 도면(증빙 1-1.③)>

- 제동장치 실험을 위하여 작동 후 정지하였을 때 제동
장치
측정 결과 이상 없음을 확인
: 기준라인에서 300mm후진, 200mm 전진 시 정확히
제동하는 것을 확인

<궤도 바퀴 제작 및 장착>

<제동 및 고정장치 기능검증서(증빙 1-1.⑤)>

다중하역
장비
하역부
주요 모듈
시제품
제작

택배화물
충격완화
기구

상세설계 및
제작 및
내구성 검증

- 하역 작업 시 택배 화물에 가해질 수 있는 충격을
10% 저감할 수 있는 장치 개선
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<충격 완화 기구 시제품>

<충격 완화 기구 시제품 도면(증빙 1-2.②)>

- 충격 완화 기구 시험 검증 결과 목표치인 충격 감소
율 10%보다 개선된 충격 감소율이 최대 72%였으며,
평균 42.4%의 충격 감소율을 확인함

<충격 완화 기구 시험 검증 결과>
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<충격 완화 기구 시험 분석 결과 통지서>
(증빙 1-2.④)

다중하역
장비
이송부
주요 모듈
시제품
제작

이송부
설계보완

- 하역된 화물 이송 시 중첩되거나 겹점 현상을 해결하
기 위한 개선 방법으로 굴곡 선을 주기 위해 이송부
에 가변성을 주도록 설계 보완하였음

- 이송부에서 많은 화물을 이송시킬 수 있도록 이송 부
컨베이어 폭을 넓게 수정 보완함

<이송부 가변성 및 이송부 3D도면>

이송부
시제품 제작
및 기능
검증

- 개선된 이송부 시제품에 대한 자체 기능검사를 통하
여 중첩되거나 겹점 현상이 해결하는 것을 확인함

<중첩된 화물 분리>
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<이송부 모듈 기능검증서(증빙 1-3.④)>

그리퍼 모듈
시제품 제작
및 검증

- 그리퍼 제작 모듈의 석션 기능 개선을 통한 시제품
제작

- 진공패드의 개선을 통한 그리퍼 모듈 성능 개선 및 시
제품 제작
: 진공패드안의 흡착 공기량의 소모량을 줄이고 적은

양의
공기로 파워를 올리기 위해 진공패드의 그리퍼 모

듈 성
능 개선 및 시제품 제작

<진공 패드 공간에 따른 공기 흐름도>

<그리포 모듈 시제품>
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<그리퍼 모듈 시제품 도면(증빙 1-3.③)>

- 30kg 6개의 박스를 나열하여 자체 하역 검사를 진행
함
: 30kg 6개 박스 하역이 가능함을 확인함

<그리퍼 모듈(하역 능력) 기능검증서(증빙 1-3.⑤)>

- 다중 흡착 그리퍼 이송 장치 특허 출원
Ÿ 출원번호: 10-2020-0069360

<다중 흡착 그리퍼 이송 장치 특허 출원번호통지서>
(증빙 1-3.①)
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택배차량
용 다중
하역장비
용

매니퓰레
이터
시작품
제작

다중
하역장비용
매니퓰레이
터 시작품
제작

- 다중 하역장비용 매니퓰레이터는 속도 및 위치제어의
정확도가 높도록 개선함
Ÿ AUTO Mode 시 속도를 미리 세팅할 수 있음
Ÿ DRY RUN 사용 시 위치 및 속도를 자동으로 변경이 가
능 하도록 하여 좀 더 정확한 성능 테스트가 가능하도록
함

Ÿ 위치제어의 정확도 성능을 높임
- 매니퓰레이터 시제품 제작

<매니퓰레이터 시제품>

<매니퓰레이터 시제품 도면(증빙 1-4.①)>

- 매니퓰레이터 시제품에 대한 자체 기능 평가 및 시험
기관을 통한 검증을 통해 위치제어 정확도를 확인할
수 있음
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<매니퓰레이터 시제품 기능검증서>
(증빙 1-4.②)

- 다중하역장비 매니퓰레이터는 적재물을 대량으로 이송
할 수 있는 구조를 가지고 있어 해당 기능에 대해 특허
출원함
Ÿ 출원번호: 10-2020-0151137

<매니퓰레이터 특허 출원번호통지서(증빙1-4.③)>

- SW 프로그램 등록 접수(증빙 1-2.⑥)
Ÿ Dry Run 및 Test를 위한 범위 설정 및 속도 제어 프로
그램
(접수번호: 2020-047515)

다중하역장
비용

매니퓰레이
터 제어기
시작품 제작

- 통신 속도 및 매니퓰레이터의 여러 모터를 제어하기
위하여 매니퓰레이터의 제어기 제작

<제어보드>
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<제어보드 도면>
인공지능
기반의
화물인식
모듈
시작품
제작

화물
영상정보
획득을 위한
비전 시스템
개발

- 비전 시스템 및 하역 장치의 제어기 통신을 위한 프
로토콜 개발

- 딥러닝을 통한 상자 인식 성능개선을 위한 네트워크
모델 추가

영상정보
기반의 화물
인식 및
피킹 영역
선정

알고리즘
개발

- 영상정보 기반의 화물 인식 및 피킹 영역 선정 알고
리즘 개발
: 매니퓰레의 길이를 고려한 작업영역 설정 알고리즘
개발
: 거리에 따른 우선 작업영역 설정 알고리즘 개발
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<다양한 박스에 대한 인식 및 작업영역 추출>

<거리에 따른 작업영역 추출>
인공지능
화물인식
기반의
매니퓰레
이터 통합
제어
시스템
시작품
제작

통합 제어
시스템

시작품 제작

- 택배 화물 다중하역장비 통합제어 시스템은 사용자의
편의성 중점으로 개발
: 딥러닝 카메라를 통해 전달받은 정보를 바로 확인함
: 자동 준비 후 자동 시작으로 조작을 간편하게 제작
: 기능 점검 및 부분 테스트를 위한 수동 조작 가능

<작업 정보 수신 확인>
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<수동 조작 화면>

- SW 프로그램 등록 완료(증빙1-4.④,⑤,⑥,⑦)
Ÿ 자동 택배하역 장치에서의 화물인식 알고리즘
(등록번호: 제C-2020-041716)

Ÿ 택배화물 인식 및 디스플레이 알고리즘
(등록번호: 제C-2020-041717)

Ÿ 깊이 카메라의 설치각도에 따른 택배화물 직선거리 추출
알고리즘 (등록번호: 제C-2020-041718)

Ÿ 화물인식 정보를 작업데이터 변환하는 프로그램
(등록번호: 제C-202-041719)

다중
하역장비
용

매니퓰레
이터 성능
검증

Test-bed에
장착

- 화물 영상정보 획득 및 비전 시스템 개발을 위해서
컨베이어의 내부 사이즈에 맞게 Test-bed 구축

<Test-bed 안 박스 배치>
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- Test-bed 구축을 통해 딥러닝 카메라 작업영역 추출
실험

<Test-bed 안 작업영역 최 윗단 검출 화면>

다중
하역장비용
매니퓰레이
터 및
통합제어
시스템 성능
검증

- 다중하역장비 매니퓰레이터의 수동조작 검증
: 일정값 입력을 통한 위치 이동 검증
: 매니퓰레이터의 부분별 조작으로 위치 이동 검증

<매니퓰레이터 수동 조작 화면>

- 다중하역장비 매니퓰레이터 자동제어 검증
: 딥러닝 카메라로부터 전달받은 정보에 맞게 작업영역
수신 검증
: 수신된 정보에 맞게 자동으로 작업영역 이동 검증

<전달받은 작업영역 정보에 의해 매니퓰레이터
자동제어>
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다중하역
장비
Test-bed
구축

다중하역장
비 운영을
위한 인프라
분석 및
적용 방안

- 다중하역장비 운영을 위한 인프라 요구사항 검토
Ÿ 인프라 공간 확보 요구사항
① 길이 조건 15m 이상
다중하역장비 및 정렬분배기 연계 투입을 위해서는
하역도크에서 메인 컨베이어까지 최소 15m 이상
거리 확보 필요

② 높이 조건 : 2.4m 이상
다중하역장비의 높이가 2.3m 확보되어야 하기에 하
역작업장의 다른 인프라 설비와 간섭을 회피하기
위해서는 2.4m 높이 확보 필요

③ 폭 조건 : 6m 이상
다중하역장비 및 관련 시제품의 안전한 운용을 위
해
작업자 접근 제한 등의 안전팬스 설치 필요

Ÿ 전력 및 통신 인프라 요구사항
① 전력 : 220V 3상 20KW
② 통신 : 롯데 내부망과 관계없는 외부통신망 필요

- 다중하역장비 적용 방안
Ÿ 시간 범위: 2020년 12월(현장설치) ~ 2121년 9월
Ÿ 공간 범위: 시범시스템 구출 물류센터 하역장

(롯데글로벌로지스 동남권 물류센터(송파),
F2 하역장)

Ÿ 시범시스템 범위: 다중하역장치, 자동정렬분배기(일
부), 상하좌우 컨베이어(독립운영), 바코드리더, 대중소
분류기 및 이송 컨테이어

Ÿ 작업 범위: 하역작업(바코드리더, 대중소분류 포함)
* 트럭 적재함에서 분류기 이송컨베이어 접점

Test-bed에
적합한

다중하역장
비

인터페이스
개발

- Test-bed와 다중하역장비 인터페이스 설계 및 구현
Ÿ (구동개시) 작업자가 하차 작업을 시작하기 위해 다중
하역장비를 구동하면 연계된 컨베이이(자동정렬 분배
장치 포함)도 구동되기 위한 신호 인터페이스 구현

Ÿ (작업 속도 조절) 다중하역장비와 연계된 컨베이어의
속도가 정지 또는 가동에 따라 다중하역장비의 동작
을 제어하도록 인터페이스 구현

Ÿ (긴급정지) 작업이상 등의 긴급 정지 상황 발생시 다
중하역장비 운용 정지 제어 인터페이스 구현

- 롯데글로벌로지스 동남권 물류센터 현장시험을 위한 연
계기술 적용 예정
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택배용
다중하역
장비 인증
계획 및
실용화
전략 수립

기술경쟁력
분석 및
인증절차
검토

- 세계 최고 수준의 기술과 비교할 때 기술경쟁력과 더
불어 가격경쟁력이 있음

- 인증절차
1) 시험 항목: 하역능력, 하역인력, 최대 적재량,

하역 성공률 평가
2) 시험 목표
Ÿ 하역능력: 약 1,500Box/30분
Ÿ 하역인력: 1인
Ÿ 최대 적재량: 1000kg 이상
Ÿ 하역 성공률: 95% 이상
3) 시험 방법
Ÿ 자체 평가를 통한 목표 성능 달성 여부 확인을 위한
자체 성능시험 진행

Ÿ 제3자 기관을 통한 신뢰성 있는 공인성능시험 진행
실용화 및
사업화 전략
수립

- 우정사업본부: 공공R&D 성격이란 점을 고려한다면,
개발하고자 하는 택배 화물 다중하역 장비 및 고속
자동정렬 분배 기술과 관련한 가장 유력한 대상. 수요
처는 우선 정부 소유의 우정사업본부 우편집중국이라
할 수 있음.

- 전시 홍보를 통해 다중하역장비의 실용화 추진
Ÿ 우정사업본부, CJ대한통운, 쿠팡, 일반물류회사 등에서
구매 의향 표현

Ÿ 구매가격 및 구매 가능 시점 등에 관한 정보 요청

<로보월드 전시회 다중하역장 시연>

시범사업 - 시범사업 적용대상
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적용 대상
및 범위
분석

Ÿ 대상 물류센터: 택배화물 취급 물류센터
Ÿ 대상 트럭: 11톤 이상 트럭 하역
Ÿ 대상 택배화물: 정형상자와 더불어 이형화물 혼재

- 시범사업 적용 범위
Ÿ 시간 범위: 2020년 12월(현장설치) ~ 2121년 9월
Ÿ 공간 범위: 시범시스템 구출 물류센터 하역장

(롯데글로벌로지스 동남권 물류센터(송파),
F2 하역장)

Ÿ 시범시스템 범위: 다중하역장치, 자동정렬분배기(일
부), 상하좌우 컨베이어(독립운영), 바코드리더, 대중소
분류기 및 이송 컨테이어

Ÿ 작업 범위: 하역작업(바코드리더, 대중소분류 포함)
* 트럭 적재함에서 분류기 이송컨베이어 접접
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시범사업
적용기업
선정 및
시범사업
수행

- 시범사업 적용기업 선정
Ÿ 적용기업: 롯데글로벌로지스
Ÿ 선정이유: 위탁기업인 롯데글로벌로지스의 최대 규모
물류센터로 다양한 택배물량이 처리되며, 기존 설비
이전 후 성과품 재배치 가능(하역장소에 다중하역장비
등 설치). 또한, 시범사업 수행을 위한 롯데글로벌로지
스 택배 터미널 중 자동화 비율이 높고, 테스트 환경
이 적합한 사이트임을 현장점검을 통해 확인

Ÿ 시범사업 위치 선정: 동남권 물류센터(서울, 송파)
* 동남권 물류센터, 대전물류센터, 신탄진물류센터,
이천물류센터 검토

- 단계별 시범사업 수행
Ÿ 1단계(시범시스템 환경 구축) 2020.12~2021.01
: 시범시스템 운영을 위한 장치 및 주변시설 설치

Ÿ 2단계(기능점검 및 성능 향상) 2021.02~2021.05
: 시범장치 기능 점검, 다중하역장비 점진적 운영
속도 증속 등

Ÿ 3단계(정상운영) 2021.06~2021.09
: 하역작업 정상 수행
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       · 2020년도 기술개발 참여 내용 
세부
과제명

세부 연구
목표

연구개발 수행
내용

연구 결과

작업시간
단축을 위한
택배차량용
(반)자동
하역 및
이송 기술
개발

다중하역장
비

인입 기술
개발

택배차량,
컨테이너 등
택배화물 적재
공간 인입 모듈

설계

-다중하역장비 구조(길이 5.9, 폭2.1, 높이 2.0)

-등반능력 ±7o

[인입 모듈 제작 사진]

- 인입 모듈 등반각도 : ±7o

[인입 모듈 컨테이너 진입 예상도]

이송 컨베이어

연계 기술 개발

- 기존 신축컨베이어와 높이차 극복을 위해 이송부 말단을
아래 그림과 같이 높이 조절 가능하도록 설계

- 또한신축컨베이어와이동속도차이등으로인한충돌방지를
위해이송부컨베이어는위로돌출하도록하여간격조절하도
록함
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[신축컨베이어 연결 모듈 설계]

택배화물
충격완화

기구 설계

- 컨베이어와 하부 프레임사이에 충격완충기 보강하여 화물
이 낙하할 경우 충격을 완화

[충격완화 장치]

- 충격완화 기구 구조해석

(a) Rigid Spring, Impact to Box : 35MPa

(b)Spring Force : 100N/mm, Impact to Box : 6MPa
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(c)Spring Force : 30N/mm, Impact to Box : 5.3MPa
[충격완화 장치 시뮬레이션 결과]

다중하역장
비 하역부
핵심기술
개발 및
주요모듈
설계

가변 컨베이어
모듈 설계

- 최대 100mm 가변

[가변 컨베이어 모듈]

택배 하역에
적합한 그리퍼

설계

- 택배화물의 다양한 표면 질감에 대응하기 위한 스폰
지형 그리퍼

- 택배화물의 불규칙한 적재상태에도 적응적으로 그리
핑하기 위한 최대 유격 150mm 설계



- 115 -

다중하역장
비 이동부
핵심기술
개발 및
주요모듈
설계

슬라이딩
방식의

이동부 설계

- 택배화물 이동부는 다중하역장비 하역부에 하역된
택배화물을 기존 신축컨베이어로 이동하기 위한 장
치로써 다중하역장비 하역부에서 신축컨베이어 연결
부까지 컨베이어 장치이며, 컨베이어 최대 이송 속
도는 요구 성능에 따라 최대 2m/s, 로 설계 하였음

제동장치 및
고정장치 기술

개발

-다중하역장비를 인입시키는 모듈은 무한궤도형 회전장치
구성

-전진과 좌우 이동은 각각 다른 무한궤도 사용

-무한궤도를 넓게 구성하여 지면과 밀작면을 넓게 형성

[인입모듈 제동 및 고정 장치]
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다중하역장
비 test-bed
운영 계획
수립

다중하역장비
test-bed 운영
시나리오 분석

-다중하역장비 test-bed 운영 계획 수립

- test bed 운영시 지켜야 할 사항을 정리

·현장 작업자들에 대한 교육을 실시해야 함.(장비 운용방법 등)

·현장 작업 시간 및 환경에 맞게 운영되어야 함.

·고장 발생시 즉시 대응 가능해야 함.

·사건 사고 발생시 즉시 관리책임자 및 주관연구기관
에 통보하여야 함.

다중하역장비
test-bed 구축
및 운영

상세계획 수립

다중하역장
비용

매니퓰레이
터 설계

자동
매니퓰레이터
설계

- 직교형 매니퓰레이터 설계

- 움직임 유연성을 위해 앞부분은 2중 링크 구조 사용

[택배차량용 다중하역장비]

[자동 매니퓰레이터]
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(a) X : 0mm, Load 500kg, Displacement 0.124mm

(b) X : 800mm, Load 500kg, Displacement 0.125mm
[매니퓰레이터 구조해석 결과]

[매니퓰레이터 제작]
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- 매니퓰레이터 이동 Body 구조 해석

[구조해석 결과]
• 자동 매니퓰레이터 설계서 2건, 특허출원 1

다중하역장비용
매니퓰레이터
이송시스템
설계

- 매니퓰레이터의 상하 이동을 위한 구조

- 약 700Kg 하중을 견디도록 구조 설계

[매니퓰레이터 상하 이송 시스템 구조해석,
Load 700kg, Displacement 0.19mm]

[매니퓰레이터 상하 이송 시스템]
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다중하역장
비 제어기
설계

매니퓰레이터
제어기 설계

-매니퓰레이터 구동모터 제어기 및 Vision Sensor를 포함한
각종 Sensor Interface 설계

[매니퓰레이터 제어기 회로도]

• 매니퓰레이터 제어기

[매니퓰레이터 제어기 시작품]

구분 사양
CPU DSP TMS320F28335

MOTION PCL6045
SERVO AXIS MAX 4 Axis Servo

DIO
8 Input/8 Output based

MAX 32 Input/32 
Output

Communication Wifi,RS232,Ethernet,RF
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데이터 처리 및
상위 제어기
인터페이스
설계

- 각종 Sensor 및 제어 정보 테이터의 고속 처리 제어기 설계

[데이터 처리 구조]

- 상위 제어기와의 인터페이스 설계

[통합제어 시스템]

인공지능
기반의
화물인식
모듈개발을
위한 요소
기술 분석

화물
영상정보에
적합한 딥러닝
기술 분석

- 속도 및 정확도별 딥러닝 기술 조사

[주요 딥러닝 (F-RCNN, R-FCN, SSD)]

Methods mAP Speed

R-CNN 66 0.05 FPS 20 sec/img

Fast R-CNN 70 0.5 FPS 2 sec/img

Faster 

R-CNN

73.2 7 FPS 140 ms/img

YOLO v2 63.4 45 FPS 22ms/img
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- 택배화물 차량 환경에서의 최적 딥러닝 기술 선정

[Masked YOLO v2 구조]

화물 인식을
위한 딥러닝
소프트웨어
구조 설계 및
테스트

- 딥러닝 기술별 소프트웨어 구조 해석 및 설계

[R-CNN 구조]

[Fast-R-CNN]

[Faster-R-CNN]
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[화물 인식을 위한 소프트웨어 구조]

- 다양한 딥러닝 기술을 이용한 화물인식 시뮬레이션 테스트

    (a) 실험환경    (b) 실시간 화물인식 결과
[Faster R-CNN 이용한 화물인식]

    (a) RGB 이미지      (b) Depth 이미지
[스테레오 카메라를 이용한 화물인식]

[Masked YOLO v2 화물 인식]

[화물 인식을 위한 딥러닝 스프트웨어 테스트 결과]
• 소프트웨어 설계서 1건, 논문 1건
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다중하역장
비

운영/제어
시스템 개발

운영시스템
핵심기술 도출

- 다중하역장비 SIS(Status Information System) 모니터링

전체 물류설비의 실시간 상태 모니터링 기능

물류설비의 동작 명령 기능

모니터링되는 설비의 알람 관리 기능

장비 가동률에 대한 보고서 기능

다중하역장비
운영 시스템
개발

- 핵심장치별 운영 상태 모니터링 시스템 개발

<상태 정보 운영 화면>

- 화물 수량 확인, 도크 대기 상태 확인을 위한

카운트 시스템 개발

- 고장 이상 상태 관측 시스템 설계,

1) 비상정지 시스템 개발

와이어 타입의 비상정지 스위치 적용으로

신속/확실한 비상정지 시스템 구현
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< 와이어 타입 비상정지 회로 구성>

2) 고장진단 프로그램 화면

<고장진단 프로그램> <고장진단 프로그램 표시화면>
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② 서보 모터 품질 보증서
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