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1. 서론

로봇 소프트웨어 플랫폼은 다양한 환경에서 사

용되는 여러 종류의 로봇 시스템의 알고리즘과 

응용 프로그램을 쉽게 만들고 동작 시킬 수 있는 

표준 소프트웨어 아키텍쳐이다. 로봇 소프트웨어 

플랫폼 기술을 기반으로 한 컴포넌트 및 상용화 

로봇 모델의 개발과 보급 확산을 위한 기반 조성을 

위해 다양한 연구들이 진행되어 왔다. 
최근 산업용 로봇에서는 생산 규모의 확대로 

인해 다수의 제조로봇의 동기화된 모션제어가 중

요한 이슈로 떠오르고 있다. 이를 위해 고속의 모션 

네트워크 기술이 산업용 로봇 전반에 적용되어 

빠른 속도와 정밀성을 바탕으로 다축 매니퓰레이

터의 동기모션 제어기술이 개발되고 있다. 또한, 
각 제조사 간의 서로 다른 인터페이스를 통합하려

는 노력이 시작되고 있다. 하나의 생산라인을 위해 

작업환경 및 작업 목적에 따라 다양한 산업용 로봇

이 필요한 상황에서 중앙 통제 장치가 개별 로봇의  
동작상태를 일률적으로 제어하기 위한 컴포넌트

Fig. 1 The Command flow of the OPRoS based 
application controller.

기반 시스템 통합 기술이 필요로 되고 있다. 
본 논문에서는 로봇 소프트웨어 플랫폼 기술을 

산업용 로봇에 적용하기 위한 계층적 제어구조를 

제안한다. 고속의 동기모션 제어와 실시간성을 보

장해주는 모션 네트워크 기술인 EtherCAT을 이용

하여 매니퓰레이터의 TwinCAT 기반 하위 제어기

를 구성하고, 어플리케이션 기반의 다양한 모션 

제어 및 시스템 통합을 위한 OPRoS 기반 상위 

제어기를 갖는 개방형 로봇 SW 플랫폼을 활용한 

산업용 로봇제어기를 제안한다. 
 

2. OPRoS 기반 상위 제어기

산업용 로봇의 작업의 다양화가 요구됨에 따라 

상위제어기의 역할이 중요해지고, 개발 기간의 단

축을 위해 재사용성을 이용한 컴포넌트 기반의 

시스템 통합기술이 대두 되고 있다. 
작업에 필요한 기본 기능들은 컴포넌트로 개발

되고, 컴포넌트간 인터페이스인 서비스포트, 이벤

트포트, 데이터포트를 기반으로 컴포넌트를 운영

하는 개방형 로봇 소프트웨어 플랫폼을 이용해  

매니퓰레이터의 상위 제어기가 개발되었다. Fig. 
1 은 매니퓰레이터의 OPRoS 기반 상위제어기의 

흐름도를 보여준다.  

3. TwinCAT 기반 모션 제어기 

현재 다양한 산업용 모션 네트워크 기술이 개발

되어 산업현장에서 사용되고 있다. 특히, 생산라인

의 배선의 간결화 및 다축 고속 동기화 제어 기술은 

생산 설비비의 절감 및 생산 효율의 증대를 가져와 

최근 많은 관심 속에서 다양한 업체들이 관련 기술 

개발에 주력하고 있다. 그 중 EtherCAT 기술은 고속 
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Fig. 2 The motion controller for robot manipulators 
using TwinCAT

통신 성능을 제공하며, 제어 축수에 거의 제한을 

받지 않고 다축 동기 모션 제어를 보장한다.
6축 FARA 로봇의 모션 제어를 위해 EM7004를 

이용해 로봇의 구동용 드라이버를 제어하고 

EtherCAT 마스터 개발 소프트웨어인 TwinCAT을 

이용하여 모션 제어기를 구축하였다. 

4. 산업용 로봇 제어기 SW 
계층적 제어 구조를 통해 제조용 로봇에 요구되

는 실시간성 작업수행 뿐만 아니라, 다양한 응용 

작업 수행이 가능 하도록 Fig. 3 과 같이 산업용 

로봇 제어기 SW를 개발하였다. 산업용 로봇의 작

업 명령수행을 위한 상위 어플리케이션 제어시스

템을 개방형 로봇 소프트웨어 플랫폼 기반으로 

작업계획 기능, 경로계획 기능, 인식 기능, 통신 

기능 등이 컴포넌트로 개발되어 탑재 되었다. 실시

간성 및 고속 동기 제어를 보장해주는 TwinCAT 

Fig. 3 The architecture of hierarchical control system for 
robot manipulators

Fig. 4 The manipulator operates the task for tracking  
the edges of  a rectangular parallelepiped.

기반의 하위 제어기는 상위제어기로부터 작업명

령을 받아 각 축에 대한 모션 제어를 처리하여 

작업자가 원하는 로봇 행위를 수행하게 된다. Fig. 
4는 6축 매니퓰레이터의 작업 동작을 보여준다. 
정육면체의 모서리를 따라 용접하는 모션을 구현

하였다. 

5. 결론

본 논문에서는 산업용 로봇 제어를 위한 개방형 

로봇 소프트웨어 플랫폼기반의 상위제어기와 

EtherCAT 기반의 하위제어기로 구성된 실시간  

매니퓰레이터 모션 제어기를 제안한다. 고성능 모

션 네트워크 기술을 이용하여 실시간 다축 동기모

션 제어를 보장하였으며, 산업용 로봇의 작업에 

필요한 다양한 어플리케이션 개발에 유리한 컴포

넌트 기반 개방형 로봇 소프트웨어 플랫폼을 탑재

하여 6축 매니퓰레이터의 궤적 추적 작업을 효과적

으로 구현하였다. 
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