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제품이송 최적화를 위한 하이브리형 그리퍼의 Gripping 시스템 개발
Development of  hybrid gripping system for automobile parts moving
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1. 서론

자동차용 도어 판넬을 비롯한 자동차 차체 부품은 경량화, 

다품종 소량생산, 복잡하고 다양한 형상 구현 등 단순 제조 

공정이나 기존 기술로는 대응하기가 쉽지 않은 상황에 직면해 

있다. 일반적으로 자동차 차체 부품은 금속 재질을 이용하여 

프레스성형 작업으로 이루어지며, 특히 복잡한 형상의 부품 

성형은 다수의 프레스 공정을 통하여 작업이 이루어져야 한다. 

이러한 작업을 위하여 대부분의 자동차부품 제조 현장에서는 

현장 작업자가 수동으로 부품을 이동시키거나, 그리퍼를 이용한 

자동이송설비를 사용하여 다수의 프레스 공정 간 이송하는 형태

를 적용하고 있다.
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그러나 현장 작업자에 의해 수동으로 자동차 차체 부품을 

이송시킬 경우, 부품의 뒤틀림을 비롯한 품질에 문제가 발생하고 

있으며, 또한 인적 자원의 투입으로 생산금액의 상승으로 이어지

고 있다. 따라서 근래에는 복잡한 자동차 차체 부품을 자동으로 

이송시키기 위한 진공 그리퍼를 이용한 자동화 이송장치가 현장

에 적용되고 있으나, 설비의 공기압 부족이나 공기의 빙결로 

인하여 불특정 지점으로의 부품 낙하가 빈번히 발생하고 있으며, 

이는 형상변형을 비롯하여 작업자의 안전을 위협하고 있다. 

또한 자동차 차체 부품 중 복잡한 형상의 부품은 자동이송 자체가 

불가능한 실정이다. Fig. 1은 기존의 진공그리퍼 형상을 나타낸 

것으로 단순 형상 제품의 파지에 최적화 되어있음을 확인할 

수 있다.
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Fig. 1  Defect of vacuum gripping system

본 연구에서는 이러한 문제를 해결하기 위해서 진공그리퍼를 

이용한 이송장치를 대체할 수 있는 새로운 기술로써, 복잡형상을 

가지는 자동차 차체 및 샤시 부품이 대부분 철강 소재라는 점을 

착안하여 Fig. 2과 같이 영구자석으로 구성된 하이브리드형 

그리퍼를 이용한 이송장치의 개발을 제안한다.

Fig. 2  Magnetic gripping system

2. 영구자석 이용 그리퍼의 개념설계

영구자석으로 구성된 하이브리드형 그리퍼를 이용한 이송장

치는 진공 그리퍼 이송장치의 단점인 설비 공기압 부족이나 

공기의 빙결로 인한 제품의 낙하를 방지 할 수 있으며, 더 나아가

서는 복잡한 부품형상으로 인하여 진공 그리퍼를 활용하지 못하

여 수동으로 이송하는 것을 자동화할 수 있어 작업자들의 안전사

고 방지 및 부품의 뒤틀림, 형상변형에 대한 문제를 획기적으로 

해결할 수 있다. Table 1은 진공그리퍼와  마그네틱 그리퍼의 

특징을 나타낸 것으로 마그네틱 그리퍼의 우수성을 파악할 수 

있다.

Table 1 Vacuum gripper & Magnetic gripper

구분 진공그리퍼 마그네틱그리퍼

공용 그리퍼 암소수의 제품에만 적용가능 다양한제품에 적용가능

제품의 파지 복잡형상부품 파지 불가능 복잡형상부품 파지 가능

제품낙하율 주변환경에 의해 낙하 발생 주변환경에 구애 없음

수명
진공컵의 경화나 형상 이상시 

교체 (교체 주기 약 6개월)
3년 예상

본 연구에서는 진공상태에서 영구자석이 상하로 움직일 수 

있도록 일정 공간을 확보하고 영구자석을 내장하는 케이스와 

충격 완화 장치등 개발하는 것을 핵심으로 한다.

Fig. 3은 상기에 설명한 영구자석 이용 마그네틱 그리퍼의 

구상도를 나타낸 것으로 공기압 입력, 배출에 의한 영구자석의 

상하이동으로 이송할 제품의 파지와 탈지를 가능하게 하는 일련

의 과정을 모식하고 있다.

Fig. 3  Moving process of gripper
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3. 하이브리드형 그리퍼 기술 제안

그리퍼  시스템의 제작을 위해서는 제품의 탈·파지를 위한 

그리퍼 부 뿐만 아니라 다양한 부가 기능이 고려되어야 하며, 

본 연구에서는 최적의 제품 이송을 위해 2가지 유형의 복합시스

템을 제안한다. 

첫째. 그리퍼를 통해 제품을 파지 및 탈지하기 위해서는 제품

의 감지가 선행되어야  하므로  제품 감지센서를 활용하여 제품의 

Gripping 유무를 메인시스템으로 피드백함으로써 불필요한 작

업 및 불량 발생을 방지하는 일련의 시스템을 제안한다. 센서는  

크게 그리퍼의 외부에 탑재하는 유형과 내부에 탑재하는 유형으

로  분류할 수 있으며, 본 연구에서는 제품의 감지 정밀도의 

향상 및 센서의 파손 방지를  위해 Fig. 4과 같이 내부 탑재하는 

방식으로 고려하여 설계를 수행하였다.

Fig. 4   Position of sensor

Fig. 5은 감지센서 및 제품파지 시 충격 방지를 위한 완충장치 

등을 포함한 그리퍼 시스템의 구성을 나타낸 것으로 크게 

Gripper arm, bolt, 전자석, 감지센서, 완충장치 등으로 분류할 

수 있다. 

Fig. 5   Feature of hybrid gripping system

둘째, 일반적인 그리퍼의 경우 고정형으로 장치가 구성되며, 

이 경우 다양한 형상의 제품에 적용하기에는 무리가 따른다. 

본 연구에서는 여러 가지 형상의 제품에 적용하기 위하여 Fig. 

6과 같이 그리퍼 위치 조절장치를 형성하여 그리퍼의 위치 및 

각도가 변경 가능하도록 Fig. 6과 같이 장치를 구성하였다. 

또한 그리퍼 암의 길이 및 각도가 조절 가능하도록 하여 제품의 

형상 및 크기에 대한 구속력을 완화하였다. 

Fig. 6  A variable gripping system

 상기의 두가지 시스템과 마그네틱 그리퍼를 결합하여 하이브

리드형 그리퍼 시스템에 대한 기초 설계를 완료하였으며, 거동 

경향 평가 프로그램을 통해 충분한 신뢰도를 확보할 수 있었다. 

4. 결론

자동차부품 생산시 공정간 제품의 최적이송을 위한 하이브리

드형 그리퍼 시스템을 제안하는 연구를 수행하였다. 영구자석 

기반의 그리퍼에 대한 개념설계를 수행하였으며, 제품의 탈·파

지 최적화를 위한 내부센서 및 그리퍼암의 가변 알고리즘을 

제안하였다.  

또한 향후 과제로는 그리퍼 시스템의 동적거동해석을 통한 

신뢰도 확보 및 시제품의 제작 및 생산시스템의 구성을 통한 

현장적합성 검토 과정이 남아있다.
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