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This paper describes the design of a 4-axis SCARA-Type robot in the form of a scalar robot for the loading and unloading

of workpieces in machine tools. The 4-axis dedicated robot is a 4-degrees-of-freedom robot consisting of a joint 1, 2, 3

motor and a 180° rotating gripper made up of a horizontal gripper and a vertical gripper. It was designed in a scalar shape

that is suitable for machine tools, and the size of each link and elbow was determined through structural analysis. Through

additional structural analysis, the deflection of the end center of the workpiece fixed to the horizontal gripper and the

vertical gripper was designed to be within 0.1 mm, and based on the design result, a 4-axis SCARA-Type robot was

manufactured, and the basic motion characteristics of the manufactured robot were tested. As a result of the characteristic

test, the manufactured 4-axis SCARA-Type robot operated smoothly, so it is judged to be adequate for usage in loading

and unloading the workpieces in machine tools.
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1. 서론

스마트공장(Smart Factory)에 설치된 공작기계는 자동으로 동

작하여야 하고, 이를 위해서는 공작기계에 가공 전 공작물과 가

공 후 공작물을 자동으로 로딩(Loading)과 언로딩(Unloading)할

수 있는 시스템이 필요하다. 이와 같은 시스템은 공작물을 이동

시키는 로봇과 공작물을 적재하는 적재 장치로 구성한다. 이 시

스템에 많이 사용되는 로봇은 6축 산업용 로봇과 겐츄리 로봇

이다. 6축 산업용 로봇1-8을 이용한 공작물 로딩/언로딩 시스템

은 넓은 설치 면적이 필요하고, 가격이 고가인 단점이 있다. 겐

츄리 로봇9-15을 이용한 공작물 로딩/언로딩 시스템은 공작기계

에 부착하는 전용 시스템과 공작기계의 상공에 설치하여 여러

대의 공작기계를 담당하는 시스템으로 구분하고, 이것들은 공작

기계에 진동 등을 유발하는 문제점을 가지고 있다. 그리고 스칼

라 로봇을 이용하는 방법은 로봇의 말단 부분이 공작기계의 공

작물을 고정시키는 척 위치로 이동할 수 없는 단점을 가지고 있

다. 따라서 공작기계에 가공 전 공작물과 가공 후 공작물을 로

딩과 언로딩을 원활하게 수행할 수 있는 공작기계 전용 로봇의

개발이 필요하다.

논문에서는 공작기계에 가공 전 공작물과 가공 후 공작물을

로딩 및 언로딩을 수행할 수 있는 4축 스카라형 로봇을 설계하

였다. 4축 스카라형 로봇을 구조해석을 통하여 각 링크의 크기

를 결정하여 설계하였고, 설계 결과에 따라 4축 스카라형 로봇

을 제작하였으며, 제작한 4축 스카라형 로봇의 기초 동작 특성

실험을 하였다.
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2. 4축 스카라형 로봇의 설계

2.1 4축 스카라형 로봇의 구조

Fig. 1은 4축 스카라형 로봇의 구조를 나타내고 있고, 이것은

몸체(Body), 관절1 모터(Joint 1 Motor), 관절2 모터(Joint 2

Motor), 관절3 모터(Joint 3 Motor), 링크1(Link 1), 링크2(Link

2), 엘보우1(Elbow 1), 엘보우2(Elbow 2), 그리퍼(Gripper) 등으

로 구성한다. 몸체는 관절1 모터의 하부와 고정하고, 4축 스카

라형 로봇 전체가 상하로 이동되어 고정할 수 있도록 설계하였

으며, 이것은 공작기계 척의 중심선과 수평 그리퍼의 중심선이

일치하도록 맞추기 위해 사용한다. 관절1 모터는 수직축을 기준

으로 로봇의 전체를 회전시키고, 수직 방향 고정부는 몸체와 고

정하고, 수평 고정구는 링크1과 볼트로 고정한다. 관절2 모터는

엘보우1의 상부와 고정하고, 수평 고정구는 링크2와 볼트로 고

정한다. 관절3 모터는 엘보우 상부와 고정하고, 수평 고정구는

링크2와 볼트로 고정한다. 링크1은 관절1 모터와 엘보우1의 수

평 방향 고정구와 연결하고, 링크2는 관절1 모터와 관절2 모터

의 수평 고정구와 고정하며, 이것들은 모터와 연결되는 전선을

내부로 처리하기 위해 중공형으로 설계한다. 엘보우1은 수평 고

정구와 수직 고정구는 각각 링크1과 관절2 모터와 고정하고, 이

것은 “ㄱ”자 형태와 중공형으로 설계한다. 엘보우2는 수평 고정

구와 수직 고정구는 각각 그리퍼와 관절3 모터의 수직 고정구

와 고정하고, 이것은 “ㄱ”자 형태와 중공형으로 설계한다. 그리

퍼는 수평 그리퍼와 수직 그리퍼가 180°로 구성하고 있고, 45°

방향의 축을 중심으로 회전할 수 있으며, 회전하면 수평 그리퍼

와 수직 그리퍼가 바뀌게 된다. 

4축 스카라형 로봇은 공작기계 척의 중심선과 수평 그리퍼에

고정된 공작물의 중심선 상이 일치하도록 몸체의 상하 이동 장

치를 이용하여 고정하고, 관절1 모터와 관절2 모터가 회전하여

로봇의 관절4 점이 수평 방향으로 척의 수평 중심선과 일치하

도록 이동하며, 관절3 모터를 회전시켜 공작물의 중심선과 척의

수평 중심선이 일치하도록 동작한다.

Fig. 2는 공작기계용 4축 스카라형 로봇의 사용원리를 나타내

고 있고, 이것은 공작기계 평면 개략도, 4축 스카라형 로봇, 가공

전 공작물 적재 장치, 가공 후 공작물 적재 장치 등으로 구성하

고 있다. 공작기계 평면 개략도는 몸체, 공작기계의 척 등이 있

고, 척은 공작물을 고정하며, 공작물의 중심선이 수평을 이루도

록 설계되어 있다. 4축 스카라형 로봇은 가공 전 공작물을 적재

장치로부터 잡아 공작기계의 척에 로딩하며, 가공 후 공작물을

척으로부터 언로딩하여 가공 후 공작물 적재 장치에 적재한다.

가공 전 공작물 적재 장치는 가공 전에 공작물을 적재하는데 사

용하고, 가공 후 공작물 적재 장치는 가공 후 공작물을 적재하

는데 사용한다. 4축 스카라형 로봇이 가공 전 공작물과 가공 후

공작물을 이동시키는 순서는 Fig. 2의 화살표 방향의 순서와 같

다.

2.2 4축 스카라형 로봇의 구조해석

4축 스카라형 로봇을 구조해석하기 위해서 로봇의 전체 크기

및 부품의 크기를 결정해야 하고, 각 관절 모터, 그러퍼, 공작물

등을 결정해야 한다. 그리고 구조해석 시 이것들의 무게를 자중

으로 적용시켜야 한다. 4축 스카라형 로봇의 크기는 공작기계에

로딩 및 언로딩 거리를 고려하여 로봇의 전체 크기인 Fig. 1에

서 나타낸 점 1에서 4까지의 수평 길이가 875 mm, 점 1에서 2

까지의 수평 길이가 421 mm, 점 2에서 3까지의 수평 길이가

344 mm, 점 3에서 4까지의 수평 길이가 110 mm, 점 0에서 1까

지의 수직 길이가 360 mm, 점 1에서 2까지의 수직 길이가

153 mm, 점 3에서 4까지의 수직 길이가 138 mm로 결정되었다.

Table 1은 관절1-3 모터의 사양을 나타내고, 이것은 그리퍼와

공작물의 무게와 각 관절의 회전 토크를 고려하여 결정하였다.

관절1 모터와 관절2 모터는 동일한 것을 사용하였다. 

그리퍼는 수평 그리퍼와 수직 그리퍼가 90°로 배치하고 있고,

45° 축을 중심으로 공기압으로 180° 회전하고, 회전하면 수평 그

리퍼와 수직 그리퍼의 위치가 바뀌게 된다. 수평 그리퍼와 수직

그리퍼에는 4축 스카라형 로봇이 실제로 공작기계에서 로딩 및

언로딩할 수 있는 최대 기반 하중인 4 kg 질량의 공작물 2개를 고

정하고, 공작물의 크기는 직경이 100 mm, 높이가 100 mm이다.

Fig. 1 Structure of 4-axis SCARA-type robot

Fig. 2 Use principle of the 4-axis SCARA-type robot for machine
tools
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그리퍼의 사양은 모델 SSU25, 토크 4.6 N·m, 파지력(Gripping

Forced) 953 N이다. 각각의 링크 부품과 엘보우 부품의 크기, 즉

Fig. 1에서 나타낸 부품인 링크1, 링크2, 엘보우1, 엘보우2의 크

기는 구조해석을 통해 결정한다. 각 링크와 엘보우의 크기를 결

정하기 위해서, 링크1 부품은 외경이 관절1 모터와 관절2 모터

수평 고정구의 직경과 동일한 146 mm, 길이가 242 mm로 결정

하였다. 링크2 부품은 관절2 모터의 수평 고정구와 체결되는 외

경이 142 mm이고, 관절3 모터의 수평 고정구와 체결되는 외경

이 직경 92, 길이가 202 mm로 결정하였다. 엘보우1 부품은 길

이가 163.5, 높이가 148, 폭이 148 mm, 그리고 엘보우2 부품은

길이가 106, 높이가 103, 폭이 138 mm로 결정하였다. 이와 같

이 엘보우2의 크기를 결정한 것은 관절3 모터, 그리퍼와의 조립

을 고려하였다. 링크와 엘보우 부품의 재질은 AL6061로 결정하

였고, 이 재질의 인장강도는 11,003 N/cm2(110.03 MPa)이며, 이

것은 각 링크와 엘보우 부품의 응력해석 후 안전율을 평가할 때

이용한다. 각 링크와 엘보우들의 접촉 부분은 플랜지형으로 접

촉 면적이 넓도록 설계하였고, 이것들은 12개의 강력 볼트로 움

직이지 않도록 고정하였다.

링크1 부품, 링크2 부품, 엘보우1 부품, 엘보우2 부품의 크기

인 두께를 결정하기 위해 솔리드웍스 소프트웨어를 이용하여

구조해석을 실시하였고, 구조해석 시 위에서 설명한 모든 조건

을 입력하고, 모든 부품의 자중을 고려하였다. 그리고 4축 스카

라형 로봇의 구조해석은 Fig. 1의 ①점과 ②점의 변위가 0.1 mm

이하가 되는 것을 목표로 하고, 이 조건이 맞을 때 구조해석 응

력 결과와 각 부품 재질의 인장강도를 비교하여 안전율을 평가

한다. 공작물의 중심선 끝점인 ①점과 ②점의 변위가 0.1 mm

이하가 되도록 결정한 것은 공작기계의 척과 적재 장치의 적재

기구의 공차를 고려한 것이다. 구조해석 시 공작물의 중심선 끝

점인 ①점과 ②점의 변위가 0.1 mm 이하가 되도록 링크1 부품,

링크2 부품, 엘보우1 부품, 엘보우2 부품의 크기인 두께를 여러

번 변경하면서 수행하였다. 그 결과 링크1의 두께가 13.5 mm이

고, 링크2의 두께가 20 mm, 엘보우1의 두께가 24.5 mm, 엘보

우2의 두께가 24.5 mm로 결정하였다. 

Fig. 3은 4축 스카라형 로봇의 구조해석 결과를 나타내고, 예

상과 같이 변위와 응력이 발생하였다. Table 2는 구조해석으로

부터 얻은 공작물의 중심선 끝점인 ①점과 ②점의 변위를 나타

내고, 최대 변위는 ①점에서 -y방향으로 -0.0927 mm이고, 이것

은 목표값인 0.1 mm를 만족하였다. 

Table 3은 구조해석으로부터 얻은 링크1 부품의 변위값과

응력값을 나타내고, 이것들은 링크1 부품의 x축 선상(빨간색 표

시 부분)의 값이고, 최대 변위와 응력은 각각 4.06 μm/m와 -

2.00 MPa이다. 링크1 부품은 발생된 최대 응력이 이것의 재질인

AL6061의 인장강도 110.03 MPa과 비교하여 55배 정도의 안전

율을 가지고 있으므로 매우 안전하다. 이와 같이 안전율이 큰

것은 설계 시 공작물의 중심선 끝 지점의 변위를 0.1 mm 이내

로 설정하였기 때문이다. 

Fig. 4는 구조해석으로부터 얻은 링크1의 변위와 응력의 그래

프를 나타내고, Fig. 4(a)는 최대 변위가 발생한 y축의 변위 그

래프이며, Fig. 4(b)는 최대 응력이 발생한 x축의 응력 그래프이

다. 구조해석 결과는 변위와 응력을 반대로 크게 발생하므로 정

확하게 수행한 것을 알 수 있고, 응력 그래프에서 링크1 부품의

초기 부분과 끝 부분이 응력의 증가 및 감소한 것은 링크1 부품

을 관절 모터들과 조립하기 위해 볼트를 체결할 수 있도록 그

부분을 플랜지 형태로 모델링하였기 때문이다.

Table 4는 구조해석으로부터 얻은 링크2 부품의 변위값와 응

력값을 나타내고, 이것들은 링크2 부품의 x축 선상(빨간색 표시

Table 1 The specification of joint 1-3 motors

Motor Model
Power
[W]

No. of re. 
[rpm]

Reduc. 
ratio

Torque
[Nm]

Mass
[kg]

1 MR32 0.5 250 100 : 1 180 7.3

2 MR32 0.5 250 100 : 1 180 7.3

3 MR20 0.3 300 100 : 1 53 2.7

Fig. 3 Structural analysis result of 4-axis SCARS-type robot

Table 2 Displacement of the end points (① and ②) of the center
line of the workpiece obtained from structural analysis

Measuring point Direction Measured value [μm]

①

x 2.5

y -92.7

z 7.3

②

x 26.3

y -66.5

z 0.5

Table 3 Displacement and stress of link 1 part obtained from
structural analysis

Direction

Displacement
[μm]

Stress
[MPa]

Start P. End P. Min. Max.

x 0.29 4.06 -0.40 -2.01

y -1.23 -13.7 0.11 -0.72

z -0.02 0.08 0.05 -1.31
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부분)의 값이고, 최대 변위와 응력은 각각 -46.2 μm/m와 0.58 MPa

이다. 링크2 부품은 189배 정도의 안전율을 가지고 있으므로 매

우 안전하다. Fig. 5는 구조해석으로부터 얻은 링크2의 변위와

응력의 그래프를 나타내고, Fig. 5(a)는 최대 변위가 발생된 y축

의 변위 그래프이며, Fig. 5(b)는 최대 응력이 발생된 x축의 응

력 그래프이다.

Table 5는 구조해석으로부터 얻은 엘보우1 부품의 변위값와

응력값을 나타내고, 이것들은 엘보우1 부품의 x축 선상(빨간색

표시 부분)의 값이고, 최대 변위와 응력은 각각 -26.01 μm/m와

-0.12 MPa이다. 엘보우1 부품은 916배 정도의 안전율을 가지고

있으므로 매우 안전하다. Fig. 6은 구조해석으로부터 얻은 엘보

우1의 변위와 응력의 그래프를 나타내고, Fig. 6(a)는 최대 변

위가 발생된 y축의 변위 그래프이며, Fig. 6(b)는 최대 응력이

발생한 x축의 응력 그래프이다.

Table 6은 구조해석으로부터 얻은 엘보우2 부품의 변위값와

응력값을 나타내고, 이것들은 엘보우2 부품의 x축 선상(빨간색

표시 부분)의 값이고, 최대 변위와 응력은 각각 -58.59 μm/m와

-0.06 MPa이다. 엘보우2 부품은 매우 큰 안전율을 가지고 있으

므로 매우 안전하다. Fig. 7은 구조해석으로부터 얻은 엘보우2

의 변위와 응력의 그래프를 나타내고, Fig. 7(a)는 최대 변위가

발생된 y축의 변위 그래프이며, Fig. 7(b)는 최대 응력이 발생된

x축의 응력 그래프이다. Figs. 5부터 7에서 나타낸 것과 같이 구

조해석 결과, 각 부품의 강도가 안전한 것으로 평가하고, 공작물

의 중심선 끝점인 ①점과 ②점의 변위가 0.1 mm 이하가 되도록

설계한 것으로 판단한다.

Fig. 4 Displacement and stress of link 1 obtained from structural
analysis

Fig. 5 Displacement and stress of link 2 obtained from structural
analysis

Table 4 Displacement and stress of link 2 part obtained from
structural analysis

Direction

Displacement
[μm]

Stress
[MPa]

Start P. End P. Min. Max.

x -7.51 -9.14 -0.46 0.57

y -28.72 -46.19 -0.11 0.31

z 0.18 0.11 -0.09 0.28

Table 5 Displacement and stress of elbow 1 part obtained from
structural analysis

Direction

Displacement
[μm]

Stress
[MPa]

Start P. End P. Min. Max.

x 3.12 4.62 0.01 -0.12

y -13.60 -26.01 -0.01 0.01

z 0.11 0.21 -0.01 0.04
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2.3 4축 스카라형 로봇의 부품설계

Fig. 8은 설계된 3D 모델링과 크기를 나타낸다. Fig. 8(a)는

링크1이고, 관절1 모터의 수평 고정구와 엘보우1의 수평 고정구

와 각각 볼트로 체결할 수 있도록 양쪽 끝 부분이 플랜지 형태

로 모델링하였으며, 두께는 13.5 mm이다. Fig. 8(b)는 링크2이

고, 관절2 모터의 수평 고정구과 관절3 모터의 각 수평 고정구

와 볼트로 체결할 수 있도록 양쪽 끝부분이 플랜지 형태로 모델

링하였으며, 두께는 23.0 mm이다. Fig. 8(c)는 엘보우1이고, 이

것의 수평 고정구가 링크1과 수직 고정구가 관절2 모터의 수직

고정구와 각각 볼트로 체결할 수 있도록 나사로 가공하고 있으

며, 두께는 24.5 mm이다. Fig. 8(d)는 엘보우2이고, 이것의 수평

고정구가 그리퍼와 수직 고정구가 관절3 모터의 수직 고정구와

각각 볼트로 체결할 수 있도록 나사로 가공하고 있으며, 두께는

24.5 mm이다.

3. 4축 스카라형 로봇의 제작 및 특성 시험

3.1 4축 스카라형 로봇의 부품제작

Fig. 9는 제작된 로봇 부품들을 나타내고, Fig. 9(a)는 링크1,

Fig. 9(b)는 링크2, Fig. 9(c)는 엘보우1, Fig. 9(d)는 엘보우2이며,

이것들은 알루미늄 재질인 AL6061로 가공하였다. 제적된 로봇

부품들은 각 관절 모터와 그리퍼 등과 조립되어 4축 스카라형

로봇으로 완성한다.

3.2 4축 스카라형 로봇의 제작

Fig. 10은 제작된 4축 스카라형 로봇을 나타내고, 이것은 관절

1 모터, 링크1, 엘보우1, 관절2 모터, 링크2, 관절3 모터, 엘보우2

그리퍼 등의 순서로 연결되어 있으며, 각 부품들은 강력 볼트와

너트로 체결하였다. 제작된 4축 스카라형 로봇은 관절1 모터,

관절2 모터, 관절3 모터가 수직 축을 기준으로 3회전하여 3자유

도를 갖고, 이것이 평면상의 정확한 위치로 이동할 때 사용하며,

그리고 그리퍼가 45° 축을 기준으로 180° 회전하여 수평 그리퍼

와 수직 그리퍼의 위치가 바뀌게 되고, 이것이 1자유도이다.

Fig. 6 Displacement and stress of elbow 1 obtained from structural
analysis

Table 6 Displacement and stress of elbow 2 part obtained from
structural analysis

Direction

Displacement
[μm]

Stress
[MPa]

Start P. End P. Min. Max.

x -3.19 3.39 -0.06 0.01

y -47.09 -58.59 -0.02 0.01

z 0.32 0.44 -0.05 0.01

Fig. 7 Displacement and stress of elbow 2 obtained from structural
analysis
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3.3 4축 스카라형 로봇의 실험 및 고찰

Fig. 11은 4축 스카라형 로봇의 시뮬레이션 결과를 나타내고,

Fig. 11(a)는 가공 전 공작물을 잡는 위치, Fig. 11(b)는 공작기계의

척의 위치, Fig. 11(c)는 가공 후 공작물을 적재하는 위치이다.

Fig. 12는 4축 스카라형 로봇의 특성 실험을 나타내고, 특성 실

험 결과 로봇은 Fig. 11에서 나타낸 시뮬레이션 위치로 동작하

였다.

4. 결론

본 논문에서는 공작기계에 가공 전 공작물과 가공 후 공작물

을 로딩 및 언로딩할 수 있는 4축 스카라형 로봇을 설계 및 제

작하였다. 4축 스카라형 로봇을 구조해석을 통해 설계한 결과,

수평 그리퍼와 수직 그리퍼에 고정된 공작물의 중심선 끝점의

변위가 0.1 mm 이하고, 변위가 0.1 mm 이하인 조건으로 응력

해석을 수행한 링크 및 엘보우 등 로봇 부품의 안전율은 55배

이상으로 매우 높았다. 그러므로 본 논문에서 제작한 4축 스카

라형 로봇은 공작기계에 공작물을 로딩 및 언로딩하는데 사용

할 수 있을 것으로 판단한다.

Fig. 8 Designed 3D modeling and size of robot parts

Fig. 9 Manufactured robot parts

Fig. 10 Manufactured 4-axis SCARA-type robot
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추후 연구로는 제작된 4축 스카라형 로봇을 공작기계, 가공

전 공작물 적재 장치, 가공 후 공작물 적재 장치에 설치하여 공

작기계에 공작물을 로딩 및 언로딩하는 특성 실험을 실시하는

것이다.
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