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서  론 1. 

최근 대학 내외의 환경 변화로 인하여 창의적 ․

연구를 중시하던 대학 교육이 현장 지향적인 교육

으로 바뀌어 가고 있다 특히 융합과 같은 . , ICT 

매우 빠른 기술의 변화로 인하여 공과대학에서 배

운 학습 내용의 생명이 점점 더 짧아지고 있다. 

이러한 환경 변화에 따라 공학교육의 방향은 과, 

거와 같은 주입식 교육보다는 문제해결 능력을 함

양할 수 있는 체계로 변화되고 있는 추세이다[1]-[3]. 

특히 영국의 공과대학들은 자구적 노력을 통하여 , 

산업의 요구를 반영할 수 있는 시스템으로의 변화

를 추구하고 있으며 이스라엘도 공학교육 혁신을 , 

위하여 교육부 주관 하에 엔지니어를 대상으로 설

문조사를 수행하여 산업현장의 요구에 맞는 교육 

훈련프로그램을 개발하여 운영하고 있다[4].

이러한 추세에 맞춰 국내에서도 공학 교육 혁

신을 위한 다양한 노력들이 진행되고 있다 한국. 
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ABSTRACT

As the industry environment is changing to automated systems, engineering education at university has 

changed with industrial development. Industry technology will be developed, and the industry environment 

will become more complicated. Therefore, the knowledge that undergraduates have to acquire in university 

will be extensive. Industries need a person with expertise to react quickly to rapidly changing technology. 

Therefore, universities need to endeavor to cultivate manpower in technical fields. This is difficult because 

the contents of engineering education must react quickly to rapidly changing industry technology. This paper 

proposes a hardware-linked simulation platform for engineering education on the well-used systems in 

industrial sites.
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공학교육학회가 년에 설립되어 학문적으로 1994

공학교육에 대한 연구가 발표되기 시작되었다[5]. 

또한 년에 설립된 한국공학교육인증원, 1999

(Accreditation Board for Engineering Education of 

은 기업체 학계 연구단체 등 공학Korea: ABEEK) , , 

교육과 관련 있는 기관들과 함께 공학교육의 질적 

향상을 도모하기 위하여 학부생들 대상의 공학교

육프로그램을 바탕으로 인증 제도를 도입하였다[6]. 

특히 한국공학교육인증원에서는 공학설계는 , ‘

주어진 요구를 만족하는 시스템 구성요소(system), 

또는 과정 을 고안해 내는 과(component) (process)

정이다 라고 규정하고 있다 국내에서도 설계 교’ . 

육과정을 개발하기 위해 각 대학에서는 창의설계 

교과목을 저학년에 개설하고 고학년에 캡스톤 디, 

자인 교육을 실시하고 있다(capstone design) [7].

이와 같이 공학교육에 있어서 공학설계에 대한 

국내외 관심은 매우 높다 그러나 공학설계를 효. 

과적으로 교육하기 위해서는 전체 시스템에 대한 

이해가 우선되어야 하기에 시스템의 구성 제어, , , 

시뮬레이션 등을 제공해 주는 교육 플랫폼에 대한 

연구가 필요하다.

먼저 는 산업현장에서 널리 사용되고 있는 , Chu

이동로봇을 교육용 플랫폼으로 손쉽게 사용할 수 

있도록  공학 교육용 이동로봇 플랫폼을 개발하였

다[8] 이 이동로봇 플랫폼은 메카넘 휠. (mecanum 

이라 불리는 전방향 바퀴를 이용하여 차원 wheel) 2

평면공간에서 유연한 전후 좌우 회전 자유도 모/ / 3

션 제어와 그래픽 기반의 를 활용하여 프LabView

로그래밍하여 다양한 제어기법을 손쉽게 적용할 

수 있도록 개발하였다 은 스마트 러닝을 위. Hong

한 시뮬레이션 기반 3D M&S(modeling and 

교육 플랫폼을 개발하였으며simulation) [9] 이는 , 

시뮬레이션을 이용하여 차원 공간에서 로봇3D 3

의 역할과 환경에 맞는 창의적 설계와 구현을 동

시에 학습하고 실험할 수 있도록 구성하였다.

최근 산업 생산현장에서 점차 자동화 시스템이 , 

늘어나고 로봇의 사용이 증가됨에 따라 이를 제어

하고 관리할 수 있는 인력에 대한 산업체의 요구

가 증가되고 있다 예를 들어 자동화 현장에서 널. , 

리 사용되고 있는 컨베이어 벨트는 모터의 회전운

동이 컨베이어 축에 연결되어 벨트가 회전되는 원

리로 동작되는 매우 단순한 구조이지만 이를 제, 

어와 연결시켰을 때 학생들에게 전체 시스템의 설

계와 동작을 이해시키기는 쉽지 않다 이러한 이. 

유로 실제 자동화 시스템을 위한 제어 교육에서, 

는 간단한 코딩 방법만을 교육하고 있는 실정이

다 또한 실제 산업현장에서 널리 사용되고 있는 . , 

자동화 장비들의 종류가 너무 많고 세부적인 내용

을 교육하기에는 사전에 요구되는 배경지식의 양

이 너무 많은 것이 현실이다[7].

이러한 이유로 공대생들에게 폭넓은 지식을 요, 

구하는 자동화 메커니즘 과 (automation mechanism)

제어 시스템 교육에 대한 성취도를 높이는 방법으

로서 본 논문에서는 하드웨어 연동형 시뮬레이션 , 

플랫폼 을 제안(hardware-linked simulation platform)

한다 제안하는 하드웨어 연동형 시뮬레이션 플랫. 

폼은 자동화 시스템에서 필수적으로 사용되는 이

송 회전 픽업 시스템 등과 같은 자동화 메커니즘, , 

을 모듈화하여 설계하였다 또한 본 플랫폼에서는 . , 

자동화 메커니즘과 연동되어 동작되는 시뮬레이션 

소프트웨어를 개발하여 기존 교육과정에서 교육, 

하기 힘들었던 자동화 설비의 분해 측정, , 2D/3D 

모델링 조립 제어 교육이 통합적으로 이루어질 , , 

수 있도록 하였다.

본 논문의 구성은 장으로 되어 있다 장에서5 . 2

는 자동화 메커니즘을 위한 하드웨어 연동형 시뮬

레이션 플랫폼의 구성 및 특성에 대해 설명하고, 

장에서는 시뮬레이션 플랫폼을 활용한 공학 교육 3

응용 사례를 설명한다 장에서는 설문조사를 통. 4

한 교육 결과를 나타내며 장에서는 결론과 향후 , 5

과제에 대해서 기술하였다.

하드웨어 연동형 시뮬레이션 2. 

플랫폼의 설계

자동화 메커니즘 교육의 구성2.1 

본 논문에서 제안하는 자동화 메커니즘과 제어 

시스템을 위한 하드웨어 연동형 시뮬레이션 플랫

폼은 과 같이 공장 자동화 시스템의 대표적 Fig. 1

기능에 맞춰 종의 자동화 메커니즘8 (gear transfer 
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mechanism, CAM lifter mechanism, rack pinion 

index mechanism, screw sliding mechanism, chain 

lifter mechanism, geneva index mechanism, belt 

으로 conveyor mechanism, pick & place mechanism)

구성되어 있다 . 

본 논문에서는 이러한 종의 자동화 메커니즘8

에 대하여 분해 조립 기구 측정 모델링· , , 2D&3D , 

제어 응용 프로젝트 교육이 가능한 시뮬레이션 , 

플랫폼을 개발하고자 한다.

첫째 메커니즘 분해 조립 단계에서는 학생들, ·

이 실제 메커니즘 모듈을 분해조립하고 모듈에 ·

장착된 센서 및 액추에이터에 대한 전기 배선 및 

결선 교육을 받을 수 있도록 하였다 즉 학생들은 . , 

실습교육을 통해 기구부 구성에 대한 특징과 공구

사용법 그리고 센서의 특성에 따른 장착 방법 등 

유지보수 관련 기술을 학습할 수 있도록 하였다. 

둘째 메커니즘 기구 측정 단계에서는 학생들이 , 

각 메커니즘과 연동되어 개발된 시뮬레이션 소프

트웨어를 참고하여 분해된 메커니즘 모듈의 각 구

성 파트에 대해서 기구 요소 특성을 이해하고 버

니어 캘리퍼스 등과 같은 측정 공(vernier calipers) 

구를 활용하여 개별 부품에 대한 형상 스케치를 

실습할 수 있도록 하였다.

셋째 메커니즘 모델링 단계에서는 학, 2D&3D 

생들이 메커니즘 기구 측정과정을 통해 작성된 형

상스케치를 이용하여 기본적인 도면작성 및 모델

링을 작성할 수 있도록 하였다 본 과정에서는 시. 

뮬레이션 소프트웨어를 참고하고 오토캐드

또는 인벤터 소프트웨어를 활(AutoCAD) (Inventor) 

용하여 모델링 설계 교육이 진행될 수 있2D/3D 

도록 하였다 이러한 도면작성 및 모델링 단계를 . 

통해 제도 통칙에 규정된 여러 가지 가공 기호, 

치수 및 정밀도 표시 등을 익히고 기구설계 소프, 

트웨어의 숙련도를 높일 수 있도록 하였다.

넷째 메커니즘 제어 교육에서는 학생들이 각각, 

의 메커니즘 모듈에 장착된 실린더 모터 및 센서, 

를 프로그램을 통해 실제구동 제어 실습을 PLC 

받을 수 있도록 하였다 본 과정. 에서는 메커니즘 

모듈 제어에 필요한 요소기술과 와의 인터페PLC

이스 결선 및 래더 프로그램 작성 등의 교육PLC 

이 진행될 수 있도록 하였다. 

마지막으로 응용 프로젝트 교육에서는 학생들

이 산업현장의 제조설비 프로세스를 분석한 후 이

를 다양한 메커니즘 모듈에 적용하여 시스템을 구

성하는 과정을 학습할 수 있도록 하였다 이 단계. 

에서는 지금까지 배운 하드웨어 연동형 시뮬레이

션 플랫폼을 이용하여 학생들 스스로 산업현장에 

맞게 시스템을 설계 조립하고 제어해 봄으로써 , 

산업현장의 자동화 시스템에 대한 이해도를 높일 

수 있도록 하였다.

(a) Types of automation mechanism

(b) Photograph of automation mechanism

Fig. 1 Types of automation mechanism
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자동화 메커니즘 기구부 설계 2.2 

본 논문에서는 종의 자동화 메커니즘을 설계8

하였으나 지면의 제약으로 인하여 기어 변환 메, 

커니즘 을 위한 하드웨어 (gear transfer mechanism)

연동형 시뮬레이션 플랫폼에 대해서만 설명한다.  

기어 변환 메커니즘은 출력축의 회전 운동으로 

의해 래크가 직선 운동을 하는 장비이며 래크의 , 

이동량과 피니언의 회전의 관계는 어느 위치에서

나 일정하게 회전 변환을 한다.

본 논문에서 제안하는 기어 변환 메커니즘에 

대한 교육을 보다 효과적으로 수행하기 위하여, 

와 같은 기어 변환 메커니즘을 설계하였Fig. 2(a)

다 와 같이 기어 변환 메커니즘 시스템. Fig. 2(b))

의 개 부품을 분해 조립하면서 모듈의 각 구성 39 /

파트에 대한 기구적 요소 특성 이해를 돕고 공구, 

를 이용한 측정을 통해 개별 부품에 대한 형상 스

케치 도면 모델링을 학습할 수 있도록 설, 2D/3D 

계하였다.

기어 변환 메커니즘의 센서부는 실린더의 전후·

진을 체크하는 리드센서 개 이송부의 위치를 확2 , 

인하는 포토센터 개와 마지막으로 모터에 장착된 5

엔코더에 의해 회전수를 체크하는 포토센서 개로 1

와 같이 구성되어 있다 실린더에 장착된 Fig. 2(c)) . 

리드센서는 선식 센서가 장착되어 있으DC24V 2

며 이송부의 위치를 검출 및 모터의 회전수를 체

크하는 포토 센서의 경우는 타입의 형 TR NPN

선식 센서가 장착되어 있다 장비에 장착DC24V 4 . 

된 센서들은 각각의 구동을 체크하여 의 입력PLC

신호로 사용되며 센서의 특성에 따른 전기적인 결

선 및 장착에 대한 교육 메커니즘 제어 교육을 , 

연계하여 진행할 수 있다.

하드웨어 연동 가능한 시뮬레이션 2.3 

소프트웨어 설계   

본 논문에서는 학생들에게 효과적인 자동화 공

학교육을 위하여 분해 조립이 가능한 하드웨어 , 

시스템을 제작하고 제어 연동을 위하여 유니티 , 

소프트웨어를 이용하여 하드웨어 3D (Unity 3D) 

연동형 시뮬레이션 소프트웨어를 제작하였다. 

시뮬레이션 소프트웨어는 다음과 같은 두 가지 

교육 기능을 중심으로 설계하였다 첫째 각각의 . , 

메커니즘 장비에 대해 실제 분해조립의 과정을 ·

시뮬레이션 환경에서 구현할 수 있도록 하였다. 

둘째 실제 제어신호인 신호를 컨트롤 제어 , PLC 

보드와 통신포트를 통해 시뮬레이션 소프RS-232 

트웨어에 전달되면 입력신호 및 출력신호를 이용

(a) Photograph of gear transfer mechanism 

           

(b) Deal drawing of gear transfer mechanism

(c) Sensor part of gear transfer mechanism

Fig. 2 Gear transfer mechanism
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하여 메커니즘이 구동되도록 동작 시뮬레이션 기

능을 포함하여 개발하였다.

메커니즘 분해 조립 시뮬레이션 2.3.1 

메커니즘 시뮬레이션 분해조립 기능은 실제 메

커니즘 모듈의 모델링 파일을 활용하여 시뮬3D 

레이션 환경에서 가상으로 분해 및 조립할 수 있

는 기능이다. 

는 기어 변환 메커니즘 모듈의 분해조Fig. 3(a)

립 시뮬레이션 화면을 나타내고 있다 분해 조립 . 

시뮬레이션 기능은 실제 메커니즘 모듈에 대해 분

해 및 조립 실습 진행시 보조 콘텐츠 교육 자료로 

활용할 수 있도록 실제 분해조립 순서와 동일하게 

소프트웨어 시뮬레이션이 가능하도록 설계하였다. 

는 메커니즘 분해조립 시뮬레이션을 Fig. 3(b) ·

위한 모델 설정 및 시뮬레이션 옵션 설정을 나타

내고 있다 분해조립에 있어 구성은 전체분해 및 . ·

조립과 그룹 형식으로 각각의 파트 부품을 분해 

조립을 실시할 수 있으며 분해 조립 속도 설정을 

통해 단계별 시뮬레이션 진행이 가능하도록 하였

다. 

분해 조립 시뮬레이션 부가 기능으로 메커니즘 

모듈의 각 파트 부품에 대해 화면 표시 및 부품에 

대한 설명 그리고 도면에 대한 자료를 제공하여 

메커니즘 모듈을 구성하는 기계 요소에 대한 역할 

및 특징을 쉽게 이해할 수 있도록 설계하였다.

메커니즘 구동 시뮬레이션 2.3.2 

메커니즘 구동 시뮬레이션 기능은 실제 메커니

즘 모듈의 제어 동작을 시뮬레이션 소프트웨어 환

경에서 실행하여 구동할 수 있는 기능이다 구동 . 

시뮬레이션의 제어는 실제 모듈의 입력 및 PLC 

출력 신호를 받아 시뮬레이션 통신 제어보드의 

통신을 거쳐 시뮬레이션 소프트웨어의 메RS232 

커니즘 모듈을 구동하도록 설계하였다.

는 기어 변환 메커니즘 모듈의 구동 시Fig. 4(a)

(a) Simulation software for disassembly function

(b) Model selection menu for disassembly function

Fig. 3 Simulation software for disassembly function

(a) Simulation software for activating function

(b) Model selection menu for activating function

Fig. 4 Simulation software for activating
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뮬레이션 화면을 나타내고 있다 구동 시뮬레이션. 

의 교육 목적은 실제 메커니즘 모듈을 대신하여 

제어신호를 연동하여 시뮬레이션 소프트웨어 PLC 

환경에서 메커니즘 모듈을 제어하는 것이다.

구동 시뮬레이션 기능은 분해조립 시뮬레이션·

을 통해 메커니즘의 구성을 확인하고 각각의 구성

들이 연계되어 메커니즘 모듈이 구동되는 동작을 

실제 하드웨어를 구성하지 않아도 시뮬레이션의 

기능을 통해 교육에 활용할 수 있는 장점을 가지

고 있다.

구동 시뮬레이션을 시작하기 위해서는 좌측 모

델선택 창에서 시뮬레이션 모듈을 선택하여 실행

을 하고 시뮬레이션 통신제어 보드 연결을 위해 

입력제어 채널 및 출력 제어 채널 설정 그리고 통

신에 필요한 포트 및 속도를 설정할 수 있다.

또한 실제 의 단자와 시뮬레이션 통신PLC I/O 

제어 보드의 단자를 연결하여 에서 나오는 제PLC

어신호를 시뮬레이션 소프트웨어로 전달하여 구동 

시뮬레이션을 하게 된다. 

는 구동 시뮬레이션에 필요한 모듈 선Fig. 4(b)

택 및 통신 제어 설정에 대해 나타내고 있으며 현

재 개발된 시뮬레이션 소프트웨어에는 입력 채널8

과 출력 채널로 설계 구성하였다8 .

하드웨어 연동형 시뮬레이션 3. 

플랫폼의 교육 응용 사례 및 효과

플랫폼 기반 공학 교육 방법3.1 

교육 플랫폼은 어떻게 적용하느냐에 따라 학생

들의 교육 이해도와 만족도가 크게 달라질 수 있

다 따라서 교육 플랫폼을 개발할 때에는 교육 방. 

법에 대해서도 함께 고민해야 한다. 

본 논문에서 제안하는 교육 플랫폼은 자동화 

메커니즘과 제어시스템에 대한 이해도를 높이기 

위해 기존 이론 중심 교육과정에서 교육하기 힘들

었던 자동화 설비의 분해 측정 모델링 조립 제, , , , 

어 교육을 모두 병행할 수 있는 구조로 플랫폼을 

구성하였다 즉 메커니즘 모듈의 분해 조립이 가. , /

능하도록 하드웨어를 설계하였으며 하드웨어와 , 

연동되어 구동 제어될 수 있도록 시뮬레이션 소프/

트웨어를 설계하였다.

우선 자동화 메커니즘 모듈의 부품을 직접 분, 

해하는 과정을 통해 시스템의 구조를 분석하였다. 

그리고 분해된 개별 부품들의 치수를 재어 확인한 

후 개별 부품들을 다시 로 설계하고 모델, 2D , 3D 

링을 과정을 거쳤다 이러한 역설계 과정을 거치. 

면서 학생들은 전체 구조를 반복하여 학습 할 수 

있게 되었고 메커니즘 이해도를 높일 수 있었다. 

또한 단순히 소트웨어 프로그램만을 이용하여 개, 

별 부품들을 조립 분해 구동 제어할 수도 있다/ , / . 

자동화 메커니즘의 이해도와 성취도를 증진시

키고 교육기간 동안 습득한 지식을 적용하기 위, 

해 교육 마지막 단계로 텀 프로젝트(term project) 

수업을 진행하였다 텀 프로젝트는 산업현장의 자. 

동화 시스템에 대해서 그룹별로 토의한 후 제작할 

시스템을 선정하고 이를 각각의 메커니즘 모듈, , 

각종 센서 등을 활용하여 구현하게 하였다 그리. 

고 를 활용하여 시스템을 제어하게 하였다PLC . 

각 그룹별 완성된 프로젝트에 대해서는 파워포

인트 형식의 결과물을 작성하여 프로젝트에 대한 

설명 및 구성에 대해 발표 수업도 병행하여 진행

하였다.

플랫폼 기반 공학 교육 응용3.2 

본 논문에서는 개발된 플랫폼의 교육효과를 검

증하기 위해 대학 학부생을 대상으로 플랫폼 기D

반 수업을 실시하고 수업 전 후 설문조사를 통해 , /

교육 이해도를 분석하였다 교육은 기구요소 기술 . 

이해 과정 과 (mechanism component training course)

Fig. 5 Example of automation system for

       logistics center
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제어요소 기술 이해 과정(control component 

으로 구분하여 실시하였으며 방학training course) , 

기간 동안 기계 전자 전공의 학년 학부 희망, 3, 4

생 명을 대상으로 각각 일씩 시간 시간20 10 (80 , 8 /

일 총 일 동안 진행하였다) 20 .

첫 번째 교육 응용 사례는 물류센서 공정 시스

템 구현에 관한 예이다 물류센터에서 이루어지는 . 

자동화 공정에 대한 주제를 선정하여 자동으로 행

선지에 따른 분류가 가능하도록 설비를 구성하였

으며 설비에 필요한 구성은 인터넷을 통해 공정에 

대해 프로세스를 분석하고 이를 플로차트로 구현

하여 로 제어하였다 는 물류센터 자동PLC . Fig. 5

화 공정 메커니즘을 학생들이 시뮬레이션 연동형 

메커니즘을 이용하여 구성한 것이다.

두 번째 교육 응용 사례는 연탄 제조 공정 시

스템 구현에 관한 예이다 연탄 제조 공정에서 이. 

루어지는 자동화 공정에 대한 주제를 선정하였고 

과 같이 전체 연탄제조 공정 중에서 검사Fig. 6 , 

성형 출하 부분에 대한 자동화 설비를 구성하였, 

다 각각에 필요한 구성 설비에 대해서는 불량검. 

출에 유도형 센서를 사용하였으며 제품의 공정 이

송에 기어 변환 메커니즘 제품에 대한 자동 이송, 

에 벨트 컨베이어 메커니즘 불량품에 대한 분쇄 , 

및 파쇄용으로 공압 실린더를 사용하였다 연탄제. 

조 공정에 대해 프로세스를 분석하고 이를 플로우

차트로 구현하여 로 제어하였다PLC .

설문조사를 통한 시뮬레이션 플랫폼3.3 

의 교육 효과

본 절에서는 제안 하는 하드웨어 연동형 시뮬

레이션 플랫폼의 교육효과를 검증하기 위하여 앞 

절의 대학 학부생을 대상으로 수업 전 후 설문조D /

사를 통해 교육 만족도를 분석하였다 설문조사지 . 

양식은 제어요소 기계요소 기술 이해 과정으로 구/

분하여 각각 진행하였고 교육 전 후 설문 내용은 , /

교육 효과 성취도 평가를 위해 동일하게 진행하( ) 

였다. 

제어요소 기술이해 과정 설문지는 과 같Fig. 7

으며 은 제어요소 기술 사전 사후 설문조사, Fig. 8 /

의 항목별 설문조사 결과를 막대그래프로 나타낸 

것이다 그래프에서와 같이 교육을 받기 전엔 약 . 

의 학생들이 제어요소 기술에 대한 기술 이해92%

도가 부족하다고 느끼고 있었다 그러나 본 논문. 

에서 제안하는 플랫폼을 이용하여 교육을 받고 난 

뒤 의 학생들이 제어요소 기술에 대한 기술 66%

번

호
설문 문항

평가척도

매우
못함

못함 보통 잘함
매우
잘함

1
릴레이를 활용한 논리제어(AND, OR, YES, NOT)회로설계 및

구성(결선, 시운전 등) 여부

2
릴레이를 활용한 자기유지회로 및 인터록회로 설계 및 구성(결선, 

시운전 등) 여부

3 릴레이를 활용한 타이머 회로 설계 및 구성(결선, 시운전 여부)

4 릴레이를 활용한 카운터 회로 설계 및 구성(결선, 시운전 여부)

5
PLC를 활용한 단동 실린더 제어 프로그램 설계 및 구성(결선, 

시운전 여부)   ex) A실린더 전진 후 3초 후 후진 동작

6

PLC를 활용한 복동 실린더 제어 프로그램 설계 및 구성(결선, 

시운전 여부) 여부

ex) A실린더 전진 ? B실린더 전진 ? A실린더 후진 ? B실린더 후진 동작

7
PLC를 활용한 비상정지, 일시정지, 반복동작 등의 조건을 활용한

제어 프로그램 설계 및 구성(결선, 시운전 여부) 

8
디지털센서신호를 활용한 PLC 프로그램 설계 및 구성(결선, 

시운전 여부) 

9
PLC를 활용한 모터 원점 복귀 프로그램 설계 및 구성(결선, 시운전

여부) 

10
PLC를 활용한 모터 위치제어 프로그램 설계 및 구성(결선, 시운전

여부) 

교육 전 제어요소기술과정에 대한 기초내용을 이해하고 활용하기 위해서 능력수준을

알아볼 수 있는 평가척도체크리스트입니다.본인의 지식과능력을 생각하여 답해주세요.

= 제어요소기술이해과정 수강생 사전 설문조사 =

학과 학년 성명 확인

Fig. 7 Questionnaire for control component

      course

Fig. 6 Example of automation system for coal

      briquette manufacturing

- 40 -



김현희 박성수 이경창 황용연 한국기계가공학회지 제 권 제 호, , , : , 14 , 4

                                                                                                          

이해도가 높아졌다고 느끼고 있음을 설문조사 결 

과로부터 확인 할 수 있었다. 

기계요소 기술이해 과정 설문지는 와 같Fig. 9

으며 은 기계요소 기술 사전 사후 설문조, Fig. 10 /

사의 항목별 설문조사 결과를 막대그래프로 나타

낸 것이다 그래프에서와 같이 교육을 받기 전엔 . 

의 학생들이 기구요소 기술에 대한 기술 이해56%

도가 부족하다고 느끼고 있었다 그러나 본 논문. 

에서 제안하는 플랫폼을 이용하여 교육을 받고 난 

뒤 의 학생들이 기구요소 기술에 대한 기술 86%

이해도가 높아졌다고 느끼고 있음을 설문조사 결

과로부터 확인 할 수 있었다. 

결론 4. 

본 논문에서는 공대생들에게 폭넓은 지식을 요

구하는 자동화 시스템을 보다 쉽게 이해시킬 수 

있는 자동화 메커니즘을 위한 하드웨어 연동형 시

뮬레이션 플랫폼을 제안하였다 이를 위하여 산업 . 

현장에서 널리 사용되고 있는 자동화 메커니즘을 

모듈화하여 설계하고 시뮬레이션 소프트웨어와 , 

연동이 가능한 하드웨어 연동형 시뮬레이션 플랫

폼을 개발하였다. 

제안하는 교육 플랫폼은 시스템을 분해조립· , 

기구 측정 모델링 제어 응용 프로젝트 , 2D&3D , , 

교육이 가능하도록 설계 개발하였다 그리고 하, . , 

드웨어 모듈과 소프트웨어 시뮬레이션이 연동될 

수 있도록 설계하여 다양한 시스템으로의 확장이 

가능하도록 하였다.  

즉 개의 모듈화된 메커니즘은 각각 개별적으, 8

로 제어할 수도 있고 전체가 하나의 자동화 시스

템으로 구동될 수도 있다 이 플랫폼은 학생들이 . 

Fig. 8 Questionnaire result for control component

      training course

번

호
설문 문항

평가척도

매우

못함
못함 보통 잘함

매우

잘함

1
3 각법과 1 각법에 대한 정의와 차이점을 부품도면으로 예시하여
설명 정도

2
부품도면에 주로 사용하는 Φ, SΦ, R, SR, C, ㅁ 의 접두문자에
대해서 부품도면으로 예시하여 설명 정도

3
모떼기와 라운드의 사용목적에 대해서 부품도면으로 예시하여
설명 정도

4
외형선, 숨은선, 쇄선의 분류 및 용도에 대해서 부품도면으로
예시하여 설명 정도

5
굵은 1점쇄선의 사용목적에 대해서 부품도면으로 예시하여 설명
정도

6
카운터보링, 카운터싱킹의 사용목적과 차이점에 대해서
부품도면으로 예시하여 설명 정도

7
스폿페이싱에 대한 사용목적에 대해서 부품도면으로 예시하여
설명 정도

8
나사와 볼트, 너트, 와셔의 비교 및 사용목적을 설명하고
체결방법 표현 정도

9
전다면도, 반단면도, 부분단면도, 계산단면도의 용도와 차이점에
대해서 부품도면으로 예시하여 설명 정도

10 끼워맞춤 개요와 죔새 및 틈새에 대해서 예시하여 설명 정도

교육 전 도면해석 과 CAD활용에 대한 기초 내용을 이해하고 활용하기 위해서 필요한

능력수준을 알아볼 수 있는 평가척도 체크리스트입니다. 본인의 지식과 능력을 생각하여

답해주세요.

= 기구요소기술이해과정 수강생 사전 설문조사 =

학과 학년 성명 확인

Fig. 9 Questionnaire for mechanism component

      training course

Fig. 10 Questionnaire result for mechanism

       component training course
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산업현장의 다양한 시스템을 설계하고 조립 구동, , 

제어 할 수 있는 교육 환경을 제공한다.

본 논문에서 제안하는 하드웨어 연동형 플랫폼

의 교육 효과를 검증하기 위하여 플랫폼 기반 자

동화 메커니즘의 기구 제어 요소기술 교육을 실시/

하고 교육 전 후 설문조사를 시행하였다 그 결과/ . ,  

이상의 학생들이 이전보다 제어 기구요66%, 86% /

소 시스템에 대한 자신의 이해도가 높아졌다고 판

단했음을 확인할 수 있었다.

이번에 시행한 설문조사는 객관식 형태로 구성

되어 교육생 개개인의 의견을 반영하는데는 한계

가 있었다 추후에 진행하는 교육 평가에서는 학. 

생들의 의견을 수렴할 수 있도록 설문조사지를 보

완하여 진행할 예정이다. 

또한 점차 그 수요가 증가되고 있는 로봇 기반 , 

자동화 시스템을 위한 교육용 시스템을 모듈화하

고 하드웨어 연동형 시뮬레이션 플랫폼을 설계, 

개발하여 보다 다양한 영역으로 확대하고자 한다.
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