
규 격 / 사 양 서 

1. 개요
품명 로봇

수량 1 제조사

2. 용도 및 특징

본 장비는 Vision-Language-Action(VLA) 기반 로봇 조작 연구 및 AI 
기반 실험 자동화를 위한 연구용 협동로봇 시스템임. 7축 다관절 
구조를 기반으로 일반적인 6축 로봇 대비 추가 자유도를 활용할 수 
있어 제한된 작업공간에서도 다양한 자세 및 접근 경로를 구성할 수 
있으며, 정밀한 물체 조작 및 장시간 연속 작업 연구에 활용하고자 
함.실제 로봇 환경에서의 demonstration 데이터 수집, 원격조작 기반 
학습 데이터 구축, 로봇 정책 학습 및 평가, 물체 파지·이동·배치 등 
다양한 manipulation task 수행에 활용함. 로봇 암, 원격조작 장치 및 
설치용 베이스를 하나의 통합 시스템으로 구성하여 VLA 기반 로봇 
연구 및 자율실험 환경 구축에 사용하고자 함.

3. 기기구성
  (세부내용, 수량 등)

- 7축 연구용 협동로봇 암 시스템 1식(로봇 암, 전동 그리퍼, 메인 
컨트롤러, Enabling Device, Emergency Stop Device, 로봇 연결 
케이블, 외부 제어 인터페이스 및 기본 소프트웨어 패키지)
- 로봇 원격조작(Teleoperation) 장치 1식
- 로봇 설치용 Arm Base 1식

4. 규격 및 사양

- 로봇 자유도: 7축 이상
- 연구용 협동로봇 구조
- 로봇 말단에 전동 그리퍼 장착 가능
- 로봇 제어용 전용 컨트롤러 포함- 사용자가 직접 로봇 동작을 
제어할 수 있는 외부 제어 인터페이스 제공
- 원격조작(Teleoperation)을 통한 demonstration 데이터 수집이 
가능한 구성
- 비상정지 장치(Emergency Stop Device) 포함
- 수동 조작 및 안전 운용을 위한 Enabling Device 포함
- 로봇 제어 및 연구 개발을 위한 소프트웨어 또는 API/인터페이스 제공
- 로봇 본체 설치 및 고정을 위한 전용 Arm Base 포함
- 로봇 시스템 구동에 필요한 케이블 및 기본 부속품 포함

5. 설치, 교육 및 
   사후관리

숙련된 엔지니어에 의한 현장 설치 및 정상 동작 확인을 수행하여야 
함. 장비 설치 후 사용자를 대상으로 로봇의 기본 조작, 안전한 운용 
및 기본 사용 방법에 대한 교육을 제공하여야 함.

6. 품질보증 기간
   (Warranty)

납품/검수일로부터 1년간

7. 납기일자  계약일로부터 8주 이내

8. 계약업체 제출서류

9. 참가자격

10. 참가자격 제출서류

11. 기타사항
인공지능학과 / 최장환 교수님 / 
담당자: 김효령 연구원 hyoryung.k@ewha.ac.kr


