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The quality and quantity of heat treatment in mold processing can vary depending on the skill level of the equipment

operator. Therefore, study on ways to overcome these disadvantages are essential. This study aimed to increase the anti-

wear properties of molds through high-frequency induction heat treatment and laser heat treatment processes. The heat

treatment was applied to the surfaces of molds used in car body production using an articulated robot, to achieve long-term

use and quality maintenance. Additionally, an articulated robot system based on redundant degrees of freedom suitable for

mold heat treatment processes was designed, and its operational efficiency was verified through virtual environment

simulations. Furthermore, heat treatment was validated through on-site testing of the robot system. Its effects were

analyzed according to mold materials and shape conditions, ultimately deriving the optimal robot heat treatment conditions.

Finally, off-line programming (OLP) in virtual processes was proposed to minimize robot setup time and maximize

production efficiency. The conditions for articulated robot automated heat treatment obtained in this study can be pre-

applied in simulation environments when generating heat treatment robot programs based on OLP. They can be utilized for

optimizing the quality of mold heat treatment in car body production.
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1. 서론

차체 금형 표면의 내마모성 향상을 위해 고주파 유도열처리

(High-frequency Induction Heat Treatment) 및 레이저열처리

(Laser Heat Treatment) 공정을 적용하고 있다. 고주파 유도 열

처리 공정은 고주파 전류에서 발생하는 유도 가열을 이용하여

금속 표면을 경화시키는 방법으로 금형 표면에 열처리로 인한

열변형을 제거하기 위해 후가공이 필요하다는 단점이 있다. 레

이저 열처리 공정은 고에너지의 레이저 빔을 이용하여 금속 표

면을 경화시키는 방법으로 고주파 유도 열처리 공정과는 달리

금형 표면에 열처리로 인한 열변형이 크지 않아 후가공을 하지

않더라도 고품질 금형을 얻을 수 있지만 열처리 장비에 적용되

는 다이오드나 디스크 레이저가 고가라는 단점이 있다.

 최근에는 열처리 공정에 다관절 로봇을 이용하려는 시도가

행해지고 있다. Lee 등[1]은 레일, 갠트리 장치, 가열코일유닛,

인버터 장치, 고주파전류 증폭장치 등으로 구성된 고주파 유도

열처리 자동화 장치를 제안하였다. Hwang [2]은 자동차 차체

제작용 대형 금형 표면의 경도를 높이고 순간가열성능을 향상

시킬 수 있는 레이저 열처리 장치 및 방법을 제안하였다.

Nyameke [3]는 고주파 유도 열처리용 다관절 산업로봇에 대한

질적 연구를 수행하여 수작업과 산업로봇 적용에 따른 비용 분

석 결과 및 수익성 창출 효과 방안을 제시하였다. Smalcerz 등
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[4]은 수치해석과 측정을 통해 고주파 유도 열처리 공정에 적

용되는 산업로봇 위치가 유도 가열 시스템의 전자기장 분포에

미치는 영향을 조사하였다. Park 등[5]은 작업자 숙련도에 영향

을 받는 수작업의 한계를 극복하고 안정화된 품질을 얻을 수

있기 위해 OLP (Off-line Programming) 방식 시뮬레이터가 적

용된 고주파 열처리 로봇시스템을 제안하였으며 차체 금형의

열처리 기준에 부합하는 데이터베이스 구축 방안도 제시하였

다. 그러나 많은 연구결과에도 불구하고 산업로봇을 차체 금형

의 열처리에 효율적으로 적용하기 위해서는 복잡한 곡면부를

가진 차체 금형 전체 영역의 열처리가 가능하고 작업시간도 최

소화할 수 있는 열처리 경로 정밀 제어에 대한 연구도 수행될

필요가 있다.

본 연구에서는 차체 금형의 열처리 공정용 다관절 로봇 시스

템의 작업 효율성을 높이기 위해 가상 환경 시뮬레이션을 수행

하였으며 금형 소재들에 대한 다양한 열처리 조건에 따른 열처

리 효과를 제시하였다. 아울러 가상 환경에서 현장 로봇의 열처

리 프로그램을 사전에 코딩하여 작업시간을 최소화하며 가상

환경과 실제 환경 사이에서 발생되는 로봇의 기구학적 위치 및

방향 오차를 보정하기 위한 방안도 제시하였다.

2. 가상 환경 시뮬레이션

2.1 여유자유도를 가진 다관절 로봇

복잡한 곡면부를 가진 금형 표면 열처리에 6축 자유도를 가

진 다관절 로봇을 적용하더라도 곡면부 표면을 가진 경우에는

균일하게 열처리하기 위한 작업 자세 잡기가 용이하지 않다.

이러한 문제점을 해결하기 위해 6축 다관절 로봇에 1축 또는

2축 여유자유도를 부가하여 특이점 회피, 장애물 회피, 관절한

계 회피 등과 같은 기능을 갖게 하여 작업영역을 확장하는 방

법이 시도되고 있다. 그러나 여유자유도가 부가된 다관절 로

봇은 위치 정보를 통해 조인트 각도를 구할 수 있는 로봇의

역기구학(Inverse Kinematics)을 적용하며 이러한 경우 제어하

기에 어려움이 발생할 수 있다. 특히 Pseudo-inverse 또는

Generalized Inverse 기법을 적용하여 로봇의 역기구학 제어하

는 경우 조인트 속도나 가속도의 급격한 증가로 인해 로봇 시

스템이 불안정해진다. 본 연구에서는 여유자유도 로봇의 장점

은 살리면서 산업현장에서 쉽게 사용될 수 있는 실용적인 로

봇을 개발하기 위해 여유자유도를 가진 다관절 로봇에 순기구

학(Forward Kinematics)을 적용한 단순화 모델을 제안하였다.

Fig. 1에는 6축 다관절 로봇의 축 끝단에 1축 또는 2축 여유자

유도가 부가된 로봇 축의 설계 형상과 동작 메커니즘이 나타

나 있다.

Fig. 2에는 6축 다관절 로봇(BX200L, Kawasaki, Japan)에 1

축 또는 2축 여유자유도가 부가된 다관절 로봇의 시뮬레이션

모델이 나타나 있다. 해석 모델은 6축 다관절 로봇에 역기구학

이 적용되어 있으며 다관절 로봇 끝단에 부가된 1축 또는 2축

여유자유도는 부가 축으로 정의한 순기구학이 적용되어 있다.

또한 로봇의 TCP (Tool Center Point) 최대속도는 1,500 mm/sec를

적용하였다.

Table 1에는 Delmia Igrip (Delmia, Dassault Systemes,

France)을 적용하여 분석된 6축 다관절 로봇, 7축 다관절 로봇,

8축 다관절 로봇의 작업 가능 영역이 비교되어 나타나 있다. 작

업 영역 분석에 요구되는 여유자유도의 끝단은 여유자유도가

장착된 다관절 로봇 축 끝단에서의 TCP 위치로 정의하였다. 여

기에서 보면 1축 또는 2축 여유자유도가 부가된 7축 다관절 로

봇 또는 8축 다관절 로봇은 6축 다관절 로봇의 경우에 비해

20~25% 정도 작업 영역이 넓게 나타났다.

2.2 7축 다관절 로봇의 가상 환경 시뮬레이션

Fig. 3에는 복잡한 곡면부를 가진 차체 금형의 고주파 유도

Fig. 1 Design concept of redundancy to the end of 6-axis articulated

robot

Fig. 2 Design concept of articulated robot with 1-axis redundancy

and 1-axis gantry

Table 1 Working area of robots without or with redundancy

Robot type 6-axis robot 7-axis robot 8-axis robot

Work area

[%]

 

100 120 125
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열처리 작업 가능 여부를 검증하기 위한 7축 다관절 로봇의 시

뮬레이션 모델이 나타나 있다. 해석 대상은 6축 다관절 로봇의

끝단에 1축 여유자유도를 부가한 경우로서 로봇 본체와의 충돌

을 고려하여 여유자유도의 회전 각도는 –90o <  < 90o로 제한

하였다. 또한 링크의 길이는 여유자유도의 필요성이 열처리 툴

의 각도 조절에 있음을 고려하여 제작 및 조립이 가능한 최소의

링크 길이를 적용하여 설계하였으며, 실제 현장의 로봇과 동일

한 작업 모션을 구현할 수 있도록 하였다[6,7].

Fig. 4에는 6축 다관절 로봇과 7축 다관절 로봇의 시뮬레이션

결과가 비교되어 나타나 있다. 6축 다관절 로봇을 이용하여 금

형 반대쪽 표면을 열처리하는 경우 Fig. 4(a)와 같이 로봇의

Joint 2번의 허용 범위가 100% 이상으로 초과되는 상태로 나타

났지만 7축 다관절 로봇의 경우는 추가적인 여유각도를 가질

수 있는 상태이기 때문에 Fig. 4(b)와 같이 금형 반대쪽 표면을

포함한 전체 영역을 열처리할 수 있음이 확인되었다. 따라서, 테

일게이트 금형을 적용한 고주파 유도 열처리 공정의 경우 1축

여유자유도 로봇이 열처리 작업에 효율적이며 실용적인 로봇으

로 판단된다.

2.3 8축 다관절 로봇의 가상 환경 시뮬레이션

Fig. 5에는 복잡한 곡면부를 가진 금형의 레이저 열처리 작

업 가능 여부를 검증하기 위한 8축 다관절 로봇의 시뮬레이션

모델이 나타나 있다. 해석 대상은 6축 다관절 로봇의 끝단에

2축 여유자유도를 추가한 경우로서 여유자유도의 회전 각도는

–90o <  < 90o로 제한하여 실제 현장의 로봇과 동일한 작업

모션을 구현할 수 있도록 하였다. 8축 다관절 로봇은 복잡한

곡면부를 가진 금형 표면에 레이저를 수직하게 분사할 수 있

기 때문에 6축 또는 7축 다관절 로봇으로는 작업자세를 잡기

가 어려운 대형 금형 표면의 곡면부 열처리가 가능함을 알 수

있었다.

Fig. 6에는 6축 및 7축 다관절 로봇을 이용한 레이저 열처리

작업의 시뮬레이션 결과가 나타나 있다. 여기에서 보면 금형 반

대쪽 곡면부를 열처리하는 경우 로봇 Joint 2번의 허용 범위가

100% 이상으로 초과되는 상태로 나타나 작업이 불가능하였지

만 Fig. 7과 같이 8축 다관절 로봇을 이용한 레이저 열처리 작

업 시에는 Fig. 7(a)에서와 같이 금형 반대쪽 곡면부뿐 아니라

Fig. 7(b)에서와 같이 금형 내면 곡면부를 열처리하는 경우에도

Fig. 3 High-frequency induction heat treatment robot with 1-axis

redundancy

Fig. 4 Simulation results of high-frequency induction heat treatment

on the robot: (a) with 6-axis robot (b) with 7-axis robot

Fig. 5 Laser heat treatment robot with 2-axis redundancy

Fig. 6 Simulation results of laser heat treatment on the robot (a)

with 6-axis robot and (b) with 7-axis robot
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로봇의 각 축 조인트 정보가 허용범위 내에 있기 때문에 작업자

세를 잡는 것이 가능하여 금형 표면 곡면부의 넓은 영역을 열처

리할 수 있음을 알 수 있었다.

Fig. 8에는 6축 다관절 로봇, 7축 다관절 로봇, 8축 다관절 로

봇의 작업 영역이 비교되어 나타나 있다. 차체 금형 열처리를

위해 레이저 열처리 공정에 6축 다관절 로봇을 적용하는 경우

전체 열처리 영역 중 78% 정도 열처리 작업이 가능하였고 7축

다관절 로봇을 적용하는 경우 전체 열처리 영역의 89% 정도 열

처리 작업이 가능하였으며 8축 다관절 로봇을 적용하는 경우

전체 열처리 영역의 100%가 열처리 가능하였다. 따라서 사이드

아우터 금형을 적용한 레이저 열처리 공정의 경우 2축 여유자

유도 로봇이 열처리 작업에 효율적이며 실용적인 로봇으로 판

단된다.

3. 열처리 시험 및 효과성 분석

3.1 고주파 유도 열처리 시편 형상 및 시험 조건

Fig. 9와 Table 2에는 고주파 유도 열처리 시험에 적용된 시

편 형상과 시험 조건이 나타나 있다. 시편의 소재는 HD700,

HCI350, FCD550이고 크기는 200 × 70 × 80 mm3이며 설계인

자는 이송속도, 전력, 시편과 코일 간의 간격으로 설정하였다.

시험 조건은 다구찌 실험계획법에 근거하여 도출하였으며 도출

된 시험조건은 9개의 시편에 적용하였다. 열처리 효과는 준비된

시편에 대해 규정된 시험조건으로 열처리한 후 일정 간격 떨어

진 8개 지점에서의 경도를 측정하여 검증하였다.

Fig. 10과 Table 3에는 레이저 열처리 시험에 적용된 시편 형

상과 시험 조건이 나타나 있다. 시편의 소재는 HD700, HCI350,

FCD550이고 크기는 150 × 800 × 200 mm3이며 설계인자는 이

송 속도, 온도, 빔 크기로 설정하였다. 시험 조건은 고주파 유도

열처리 시험에서와 마찬가지로 다구찌 실험계획법에 근거하여

도출하였다. 본 연구에서는 빔 크기의 경우 시편의 형상과 너비

를 고려하여 5 × 40 mm로 고정하였으며 각 시험 조건을 적용

하기 위해 9개의 시편을 준비하였다. 열처리 효과는 준비된 시

편에 대해 규정된 시험 조건으로 열처리한 후 일정 간격 떨어진

8개 지점에서의 경도를 측정하여 검증하였다.

Fig. 7 Simulation results of laser heat treatment on the robot with 2-

axis redundancy: (a) for the other side curved part of mold

and (b) inner curved part of mold

Fig. 8 Comparison of working area for laser heat treatment by

applying 6-axis to 8-axis articulated robots

Fig. 9 Specimen configuration and measured points for high-

frequency induction heat treatment

Table 2 Test conditions for high-frequency induction heat treatment

No.
Transfer speed 

[mm/sec]

Electric power

[w]

Distance

[mm]

0 Untested specimens

1 4 2,000 2

2 4 2,500 3

3 4 3,000 4

4 5 2,000 3

5 5 2,500 4

6 5 3,000 2

7 6 2,000 4

8 6 2,500 2

9 6 3,000 3
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3.2 고주파 유도 열처리 시험 결과

Fig. 11에는 고주파 유도 열처리 시편에서 측정된 경도가 나

타나 있다. HD700의 경우 열처리 전 48.6 HRC가 열처리 후에

는 시험조건 1, 2, 3, 5, 8, 9번에서 60.0 HRC 이상의 경도가 나

타났고 HCI350의 경우 열처리 전 49.9 HRC가 열처리 후에는

시험조건 1, 2, 3, 4, 5, 6, 8, 9번에서 60.0 HRC 이상의 경도가

나타났으며 FCD550의 경우 열처리 전 34.9 HRC가 열처리 후

에는 시험조건 2, 8번에서 60.0 HRC 이상의 경도가 나타났다.

그러나 일부 열처리 조건에서는 열처리 효과가 명확하게 나타

나지 않은 경우도 관찰되었지만 적용 소재에 따라 적절한 열처

리 조건이 적용될 필요가 있음을 알 수 있었다.

Table 4에는 고주파 유도 열처리 시에 가장 높은 경도를 얻을

수 있는 시험 조건이 정리되어 있다. HD700의 경우 이송속도는

6 mm/sec, 전력은 2,500 W, 시편과 코일 간의 간격은 2 mm,

HCI350의 경우 이송속도는 4 mm/sec, 전력은 2,500 W, 시편과

코일 간의 간격은 3 mm, FCD550의 경우 이송속도는 4 mm/

sec, 전력은 2,500 W, 시편과 코일 간의 간격은 3 mm가 바람직

한 열처리 조건으로 나타났다.

3.3 레이저 열처리 시험 결과

Fig. 12에는 레이저 열처리 시편에서 측정된 경도가 나타나

있다. HD700의 경우 열처리 전 43.4 HRC가 열처리 후에는 시

험조건 1, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9번에서 60.0 HRC 이상의 경도가 나

타났고 HCI350의 경우 열처리 전 52.2 HRC가 열처리 후에는

시험조건 1, 2, 3, 4, 5, 6, 8, 9번에서 60.0 HRC 이상의 경도가

나타났으며 FCD550의 경우 열처리 전 38.4 HRC가 열처리 후

에는 시험조건 3, 6, 8, 9번에서 60.0 HRC 이상의 경도가 나타

났다. 그러나 Fig. 13에서와 같이 HD700과 FCD550 소재에서는

열처리 온도가 1,250oC 이상이 되면 소재 표면에 용융 현상이

관찰되었다. 이로 미루어 판단하면 적용 소재에 따라 소재 표면

이 용융되지 않는 적절한 열처리 온도의 적용이 필요함을 알 수

Fig. 10 Specimen configuration and measured points for laser heat

treatment

Table 3 Test conditions for laser heat treatment

No.
Transfer speed 

[mm/sec]

Temperature

[oC]

Beam size

[mm]

0 Untested specimens

1 3 1,000 5 × 40

2 3 1,100 5 × 40

3 3 1,200 5 × 40

4 4 1,000 5 × 40

5 4 1,100 5 × 40

6 4 1,200 5 × 40

7 5 1,000 5 × 40

8 5 1,100 5 × 40

9 5 1,200 5 × 40

Fig. 11 Hardness results of high-frequency induction heat treatment

Table 4 Test conditions of design parameters for high-frequency

induction heat treatment

Material
Transfer speed 

[mm/sec]

Electric power

[w]

Distance

[mm]

HD700 6 2,500 2

HCI350 4 2,500 3

FCD550 4 2,500 3

Fig. 12 Hardness results of laser heat treatment
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있었다.

Table 5에는 레이저 열처리 시에 가장 높은 경도를 얻을 수

있는 시험조건이 정리되어 있다. HD700의 경우 이송속도는 4

mm/sec, 온도는 1,000oC, HCI350의 경우 이송속도는 4 mm/sec,

온도는 1,000oC, FCD550의 경우 이송속도는 3 mm/sec, 온도는

1,200oC가 바람직한 열처리 조건으로 나타났다.

4. 다관절 로봇의 위치 및 방향 오차 보정 방안

가상 환경에서 현장 로봇의 열처리 프로그램을 사전에 코딩

하는 OLP (Off-line Programming) 공정은 현장 로봇의 교시 작

업시간을 줄일 수 있는 방안 중 하나로서 가상 환경과 실제 환

경 사이에서 발생되는 로봇의 위치 및 방향에 대한 오차 보정이

필수적이다[8-10]. 특히 로봇의 정밀한 위치 보정을 위해서는

로봇의 기구학적 설계 오차 보정과 작업대상물 사이의 위치 오

차 보정이 동시에 이루어져야 한다. 본 연구에서는 레이저 트레

커와 같은 정밀 측정 장치를 이용하여 로봇의 손끝 위치와 공정

상의 작업 대상물을 측정한 후 측정된 데이터와 오차 보정 알고

리즘을 이용하여 로봇의 변수 및 위치를 구하였다.

Fig. 14에는 레이저 트레커(FARO Laser Tracker, MetrologyWorks,

USA)로 측정된 로봇과 기준좌표계의 위치를 소프트웨어

(Delmia, Dassault Systems, France)에 적용하여 실제 환경과 가

상 환경 사이의 위치 및 방향 오차를 보정하는 공정 사례가 나

타나 있다. 레이저 트레커로 로봇의 다양한 위치를 측정하여

로봇의 기구학적 설계 오차 및 로봇과 작업대상물 사이의 오차

를 보정하였다.

Tables 6과 7에는 고주파 유도 열처리 및 레이저 열처리 로봇

에 대한 가상 환경과 실제 환경 사이의 위치 및 방향 오차 보정

후의 위치 오차 분석 결과가 나타나 있다. 이때 측정점은 금형

Fig. 13 Traces of melting at temperatures above 1,250oC for laser

heat treatment

Table 5 Test conditions for design parameters for laser heat

treatment

Material
Transfer speed 

[mm/sec]

Temperature

[oC]

Beam size

[mm]

HD700 4 1,000 5 × 40

HCI350 4 1,000 5 × 40

FCD550 3 1,200 5 × 40

Fig. 14 Calibration of OLP using a laser tracker: (a) real

environment and (b) virtual environment

Table 6 Error analysis between OLP coordinates and actually

measured coordinate values of high-frequency heat

treatment robot

Command value 

(OLP)

Measured value 

(Laser tracker)
Error

X1 

[mm]

Y1 

[mm]

Z1

 [mm]

X2 

[mm]

Y2 

[mm]

Z2 

[mm]

1 4977.3 402.8 148.6 4977.9 402.3 149.8 1.4

2 5959.6 -316.8 -381.3 5960.1 -317.7 -381.9 1.2

3 4935.9 -215.4 -937.1 4936.3 -216.4 -937.0 1.0 

4 4207.9 -87.0 377.5 4207.5 -87.6 377.1 0.8

5 4018.9 172.3 -450.6 4018.8 171.7 -450.9 0.7 

6 4972.0 1469.6 -462.9 4972.0 1470.3 -463.0 0.7 

7 5430.4 497.3 -398.2 5430.7 496.9 -398.7 0.7 

8 5240.9 996.9 16.9 5240.5 997.1 17.0 0.4 

9 5176.0 -10.9 79.7 5176.2 -11.3 79.9 0.6 

10 5439.4 1451.0 -141.0 5439.2 1451.5 -141.7 1.0 

11 5458.3 1779.2 -787.2 5458.3 1778.9 -787.1 0.3

12 3865.6 1329.0 102.6 3865.7 1329.0 102.9 0.3

13 4674.4 2334.9 -206.7 4674.5 2334.3 -207.2 0.7 

14 4212.7 421.0 -406.8 4212.8 421.7 -407.2 0.7 

15 4209.2 2365.3 -183.2 4208.9 2365.8 -183.5 0.7 

16 5358.5 2506.1 -405.8 5359.1 2506.7 -406.0 0.9 

17 4712.5 1410.0 -74.4 4713.2 1410.3 -73.6 1.1 

18 5541.7 -483.8 -227.7 5541.3 -484.3 -227.4 0.7 

19 5265.4 1086.5 -229.3 5265.1 1086.4 -229.1 0.4 

20 5215.7 1584.0 -230.5 5215.5 1584.5 -230.5 0.6 

21 5166.0 2081.5 -231.7 5165.7 2082.2 -231.7 0.8 

22 5116.4 2579.0 -232.9 5116.4 2580.0 -232.7 1.0

Error x
2

x
1

– 
2

y
2

y
1

– 
2

z
2

z
1

– 
2

+ +=
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표면의 전체 열처리 영역을 포함하는 22개 지점으로 설정하였

다. 여기에서 보면 오차는 전체 금형 열처리 영역에서 3 mm 이

내로서 특정 영역에 편중되어 나타나지 않았다. 특히 최대 오차

와 평균 오차는 고주파 유도 열처리 로봇의 경우 1.4 mm와 0.8

mm, 레이저 열처리 로봇의 경우 2.8 mm와 2.0 mm로 나타났다.

이로 미루어 보면 산업용 다관절 로봇의 위치정밀도가 ±0.05

mm, 차체 금형의 치수정밀도가 0.01 mm 이내인 점을 고려할

때, 로봇의 종류와 금형 형상이 변경되더라도 열처리 로봇의 위

치 오차는 유사한 결과가 나타날 것으로 예상되기 때문에 경량

화된 제품이나 공간을 활용한 제품에 적용 가능할 것으로 판단

된다.

Table 8에는 OLP 프로그램이 지원되지 않은 열처리 공정에

대한 실제 현장에서 측정한 로봇 교시시간과 가상 환경 기반

OLP 프로그램이 적용된 열처리 공정에 대한 실제 현장에서 측

정한 로봇 교시시간이 비교되어 있다. OLP 프로그램이 적용

된 로봇 교시시간은 레이저 트레커를 활용한 가상 환경과 실제

환경 사이의 위치 오차 보정시간이 포함되어 있으며 위치 오차

보정이 완료된 OLP 프로그램을 업로드하여 로봇 교시를 수행하

고 열처리 작업을 진행하였다. OLP 프로그램이 적용되면 로봇 교

시시간은 고주파 열처리 작업의 경우 40%, 레이저 열처리 작업의

경우 56% 단축시킬 수 있음을 현장 측정을 통해 확인하였다.

5. 결론

본 연구에서는 차체 금형 열처리 공정에 적용하기 위한 다관

절 로봇 시스템의 작업효율성을 분석하고 다양한 금형 소재에

대한 열처리 시험 수행을 통해 다음과 같은 결론을 얻었다.

1. 7축 또는 8축 다관절 로봇은 6축 다관절 로봇에 비해 작업

영역을 20-25% 넓힐 수 있으며 7축 다관절 로봇은 고주파 열처

리 공정, 8축 다관절 로봇은 레이저 열처리 공정에 효율적인 것

으로 나타났다.

2. 고주파 유도 열처리 시에는 금형 소재에 따라 다소 차이는

있지만 이송속도는 4-6 mm/sec, 전력은 2,500 W, 시편과 코일

간의 간격은 2-3 mm가 바람직한 공정 변수임을 알 수 있었다.

3. 레이저 열처리 시에는 고주파 유도 열처리와 마찬가지로

금형 소재에 따라 다소 차이는 있지만 이송속도는 3-4 mm/sec,

온도는 1,000-1,200oC가 바람직한 공정 변수임을 알 수 있었다.

4. 가상 환경과 실제 환경 사이의 위치 오차 보정이 적용된

OLP 기반의 열처리 로봇 교시시간은 기존의 로봇 교시시간보

다 40-56% 단축시킬 수 있었다.

5. 가상 환경과 실제 환경 사이에서 발생되는 로봇의 기구학

적 위치 및 방향 오차가 보정되면 가상 환경에서 현장 로봇의 열

처리 프로그램을 사전에 코딩하는 OLP (Off-line Programming)

공정을 통해 현장 로봇의 교시 작업시간을 최소화할 수 있으며

차체 금형 열처리 품질의 최적화에도 활용될 수 있다.
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Heat treatment

(Mold)

Heat 

treatment

length 

[m]

Robot 

teaching time 

[hr]

Robot teaching 

time with OLP 

[hr]
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Laser heat treatment (Side 

outer)
14.5 8 3.5
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