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01

프로젝트 주제 선정 과정





주제 선정 과정

클라우드(서버)
서버 수요 증가

인공지능
AI 반도체 수요 증가

자동차
자동차 반도체 수요 증가



Main Goal
CATIA를 활용하여 반도체 공정 과정 중 Wafer Test 

과정을 구현!
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Modeling

Part Design

Assembly Design



JEL 사의 GTCR5280 반도체 이송로봇

반도체 웨이퍼 이송로봇
(Wafer Transfer Robots, WTR) 은
반도체 원재료인 웨이퍼를 진공
상태에서 깎거나 금속 물질을 입힐 때
정확한 위치에 옮겨 놓는 역할을
수행합니다.

Reference



JEL-WJ0210AE

Reference

https://www.jel-robot.co.kr/products/pdf/WJ0210AE.pdf


Mainbody
Mainbody

Robot Arms
3 Arms/Connecting

Pins & Rods

Cassette
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Assembly
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DMU 

KinematicsKinematics

Simulation





Kinematics

Mechanism

총 4개의 Joint와 5개의 Command로

Mechanism을 구현

9개의 동작으로 구분



Kinematics

Arm1

1개의 Cylinderical Joint를 통해 회전운동과

병진운동을 구현



Kinematics

Arm2, Arm3.1, Arm3.2

3개의 Revolute Joint를 통해

회전 운동 구현



Kinematics

Clash

Sequence로 하나의 동작으로 만든 뒤

Clash 기능으로 충돌 확인



Simulation



04 Difficulties



Coincidence

Assembly Design 부분에서
Wafer와 Arm3, Cassette의
중심을 맞추기 힘들었다.

Cassette 상단에 원통 디자인을
추가하여 Coincidence를 맞추었다.



Wafer를 들거나 놓을 때 Wafer의

고정 유무로 인해 하나의

Simulation으로 구현하기 힘듬

Wafer를 드는 과정과 놓는 과정을 각각

두 단계로 나눠서 Simulation을 만들었음

Wafer Fix



Original
실제 WTR은 많은 센서와 로봇 프로그래밍으로

구동 방식이 복잡하다. 

Arm3의 움직임은 직선 운동만을 한다.

Project Model
CATIA에서 Angle Driven으로 구현하기 위해 여러

단계로 쪼개서 Simulation을 하였다.

Arm3의 움직임이 직선 운동과 유사하게 Angle 

Driven 값을 조정하였다.

Mechanism



CREDITS: This presentation template was 
created by Slidesgo, including icons by 

Flaticon, and infographics & images by Freepik

THANKS!
Q&A

Does anyone have any questions?

http://bit.ly/2Tynxth
http://bit.ly/2TyoMsr
http://bit.ly/2TtBDfr


RESOURCES

PHOTOS:
GTCR5280 (For 300mm wafer)

AI 반도체 시장 그래프

도면 pdf

VIDEOS:
반도체 이송 로봇

Simulation

https://www.jel-robot.co.kr/products/GTCR5280_300mm.html
https://www.hankyung.com/economy/article/2021123177911
https://www.jel-robot.co.kr/products/pdf/WJ0210AE.pdf
https://youtu.be/r4rBS3v_b2w?si=zJG4D34PrpW2BpQ3
https://youtu.be/69AdfSfD8Yw?si=Htriacu_Z2TbBoby
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