
섬유산업 제조로봇 활용 표준공정모델 소개

보빈 이송/적재 공정 용액 공급/투입 공정

수작업으로 포장 해체 및 이송 수작업으로 용액 공급/투입 작업

• AS IS • • AS IS •• TO BE • • TO BE •

•표준모델_5 •표준모델_6

• 보빈 장착의 준비공정으로 반복적으로 작업자가 개별 포장된 보빈의 비닐을 

해체 및 이송대차에 투입하는 공정

•  작업 시 약 5~15kg의 보빈을 들었다 놓는 반복 작업 수행

• 작업자가 날염기 등의 장치에 염료·염색 용액 공급을 준비하거나 직접 

투입하는 공정

• 작업 시 평균 5kg의 염료·용액을 반복적으로 공급 작업 수행
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비닐 그리퍼

A

A

단면 A-A

장비 사양

1. 파렛트 (수동 고정)

 1-1. 5X5  7단 작업 

 1-2. 파렛트 사이즈 1100X1100mm

 1-3. 원사 송월 보빈 사용

2. 거치대 (수동 고정) 

 2-1. 4X7 28개 작업

 

3. 로봇

 3-1. 두산 협동 M0617 

 3-2. 로봇 베이스 테이블 구입

 3-3. 그리퍼 장착 (실린더) 2조 방식

 3-3. 비젼 센서 핸드 고정

4. 포장 탈피기

 4-1. 회전 그리퍼 상하 서버 모터 400W 블레이크 1곳

 4-2. 비닐 진공 그리퍼 상하 서버 모터 200W 블레이크 1곳

 4-3. 보빈 공급 회전 실린더 1곳

 4-4. 보빈 공급 확인 실린더 2곳

5. FRAME 

 5-1. 제어 전장 BOX  앞

 5-2. 조작용 OP 판넬 (S/W 4개 . 비상S/W 1개)

 5-3. 하부에 전장 BOX 및 공압 BOX  

--- --- ---(        )   
MATERIAL TREATMENT REMARKS
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Q.A

별도의 설정을 하지 않은 경우:
치수는 밀리미터로 표시
표면 거칠기:
공차:
   선형:
   각도:

표면 거칠기: 날카로운 모서리
제거 및
디버링(Deburr)

이름 서명 날짜

재질:

도면의 배율을 변경하지 마시오. 수정본

제목:

도면 번호

배율:1:50 시트 1 OF 1

A3

무게: 

2. 용액 공급 공정

섬유 염료 공급기 

제품 정보
투입 전원 
공압 리터 분당

표시하지 않은 일반공차

2051

20081700

버킷

스크린인쇄기 염료 보충바스켓

염료 유무감지 센서

염료 수위감지 센서

염료 공급 바스켓
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수작업으로 포장 해체 및 이송 용액 공급/투입 자동화

공정소개 공정소개

로봇도입 공정 도면 로봇도입 공정 도면



제품 픽업 이송 공정 제품 포장 공정

수작업으로 제품 픽업 이송 수작업으로 제품 포장

• AS IS • • AS IS •• TO BE • • TO BE •

•표준모델_7 •표준모델_8

• 소포장(패키징)된 섬유제품을 실링기나 전용기 등으로 이송하는 공정

• 작업자의 숙련도에 따라 작업 속도 및 이송 불량 발생확률 높음

• 소포장(패키징)된 섬유제품을 소포장용 박스에 작업자가 반복적으로 

공급하여 포장하는 공정

•  작업자의 숙련도에 따라 작업 속도 차이 발생
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제어BOX

제품 이송 컨베이어

NOTE

홈 폭 8mm 프레임 조인트 결합 방식으로 조립1.

2.

제품 투입 장치 LAY OUT

제품 정보
투입 전원 220V 30A
공압 0.5Mpa , 80리터/분당
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두산 협동 로봇

M1509

진공 그리퍼

조작 op

전원 S/W

제어BOX

제품 이송 컨베이어

제품 픽업 위치

NOTE

홈 폭 8mm 프레임 조인트 결합 방식으로 조립1.
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제품 배출 장치 LAY OUT(        )   
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제품 포장의 자동화
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제품 픽업 이송 자동화 
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한국섬유기계융합연구원 메카트로닉스팀

문의 | •이소진 연구원 053-819-3158  |  sojinlee@kotmi.re.kr •윤현진 연구원 053-819-3182  |  hjyoon@kotmi.re.kr 
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