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01. 제품 소개 

02. 사양 및 특징 

03. 핵심 경쟁력 

04. 응용 애플리케이션 사례 
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No. Key word 세부내용 

1 
다목적 범용 

AMR Platform 
 ROS Melodic 기반 
 SLAM 방식 

2 
조립/유지보수/ 
확장 용이성 

 Part 최소화(가공품, 전장케이블) 
 구성 품 교체 용이 및 확장용 통신, 전원 확보 

3 
통합관제/운영 

(PC or Android Device) 
 로봇상태, 위치, 운영, 제어, 고객지원(Q&A, 유지보수방법) 등 
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* Unit: mm 
* Payload : 100kg 
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구분 
TETRA-DSV C-BOX 

& 구동모듈 SET 
TETRA-DSV-S TETRA-DSV-M TETRA-DSV-H 

Status 개발완료 프로토타입 개발완료 개발완료(KC인증) 설계중 

 245mm * 220mm * 90mm 485mm * 430mm * 380mm  868mm * 800 * 260m 

100kg 30kg 100kg 250kg/500kg 

1.5m/sec 2m/sec 1.5m/sec 1m/sec 

24V/100Watt 24V/100Watt 24V/100Watt 48V/200Watt/400Watt 

Battery 24V 17Ah 24V 35Ah 48V 17Ah/35Ah 

Application AMR/AGV 
연구개발/안내/광고/ 

재고조사 
무인운반/광고/재고조사 무인운반 

Form 



12 

POWER SENSER BD 

WHEEL DRIVER BD 

INTERFACE 
BACKLINK BD 
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EMG Power SW 
Status LED 12V  19V 

12V 

10V 
SONAR 

BATTERY 
24V~28V 

Charger 
Terminal 

BUMPER 

AC SERVO MOTOR 
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Odometry Return 

C-BOX의 Wheel Driver Board는 

자체 Odometry 값을 Return 하는 기능이 내장되어 있습니다. 

 

여기서 설명하는 Odometry는 좌,우 바퀴 모터에 내장된 엔코더의 변위량을 통해 

로봇의 위치(X,Y, Ø  )를 추정하는 방법을 말합니다.   
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Motor Spec 

PMSM Motor 
  (AC SERVO) 

C-BOX의 PMSM Motor(AC SERVO) 는 산업용 제조 장비에 사용하는 고
성능 모터입니다.  

 

AC SERVO 에 내장된 Encoder는 10,000PPR (4체배)로 20:1 감속기를 

통해 바퀴 1회전에 200,000PPR의 분해능을 가지고 있습니다. 

 

높은 분해능으로 저속에서 AMR의 고정밀 제어가 가능합니다.  
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PMSM Motor 
(AC SERVO) 
 
Wheel - In Motor  
(BLDC MOTOR) 

PMSM 모터의 구성은 BLDC 모터와 같습니다. 

그러나 PMSM 모터는 코일이 정현파 방식으로 감겨 있어 

AC 전류를 필요로 하며 낮은 토크 반발력을 생성합니다. 

 

PMSM 모터는 낮은 토크 반발력을 통해 BLDC 모터에 비해 

높은 효율과 낮은 노이즈로 더 부드러운 토크를 갖게 됩니다. 

Operation BLDC Motor PMSM 

전류 형태 DC AC 

Back EMF 파형 
Trapezodial(사다리

꼴) 
Sinusoidal (사인파) 

Phase Current 사각파 사인파 

토크 리플 
(Torque Ripple) 

보통 낮음 

성능 
(Performance) 

보통 좋음 

비용 (Cost) 쌈 비쌈 

토크와 효율 
(Torque, 

Efficiency) 
낮음 높음 

노이즈 (Noise) 낮음 낮음 

에너지 효율 
(Efficiency) 

85% ~ 90% 92% ~ 97% 
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[Hyulim Networks Custom Node] [ROS Visualization] 

Mapping/Nav Work Control Traffic Control 

[Central Control System] 

[ROS Basic Node] 

TETRA-DS 
Bring up Node 

TETRA-DS 
Service Node 

TETRA-DS 
Web Server Node 

TETRA-DS 
Interface Node 

Conveyor Control  Sensor Node 

- 2D Laser Scanner  

- RGBD-Camera, USB CAM 

- Ultrasonic 

- 다양한 센서 추가 가능 

Cartographer Node 
(Mapping)  

AMCL Node 
(Localization)  

Move Base Node 
(Navigation)  

Ar_track_alvar Node  

<Mapping> 

<Navigation> 
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ROS 

ROS 

ROS DB Rest API 

Web Mobile 

Local network 

관제 서버 

Robot Manage 

Task Control 

Traffic Control 

Map manage 

Topics 

Topics 

Wi-fi AP 
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• 로봇 가동 (매핑/NAVI) 모

드 전환  

• 로봇 상태 수신 

• 로봇 지도 정보 수신  

• 원격 로봇 이동 제어  

• 로봇 장착 센서 정보 수신  

• 로봇 주행 영상 정보  

• 과업 수행에 가장 적합한 

로봇 우선순위 도출 및 원

격 과업 배분 

• 로봇 간 주행 우선순위 도

출 및 자동 주행 제어 

• PC 데스크톱, 안드로이드 

기반 업무 관리자용 관제 

인터페이스 제공 

• 충전 관리 

• 수동 조작을 통한 보안 순찰 

다수의 로봇 

센서 데이터 

수집 

다수의 로봇 

상태 모니터링 

및 제어 

실시간 과업 

관제 및 

 트래픽 관제 

웹 또는  

안드로이드 기반 

관제 인터페이스 

기타 원격 

로봇 제어  
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코엑스 A Hall 전시장 
Mapping 자료 
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2007~2008 

TETRA-DS2 

2004 

TETRA-DS 

2011~2012 

TETRA-DS4 

2017~2018 

TETRA-DSP 

2009~2010 

TETRA-DS3 

FRDIA DAHEEN 

EGIS-IV 

TETRA-DS5 
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TETRA-DSV LD-60/90(O社) 

제 조 국 한국 일본 

Operating System ROS Self-developed OS 

Mechanism structure 
Base platform + Expansion module 

(Payload MAX 100kg) 
Base platform + Expansion module 

(Payload 60kg/90kg) 

MOTOR PMSM모터 (3-phase AC SERVO)  DD Motor (3-phase AC SERVO) 

Encoder resolution Wheel 1 Turn amount 200,000 pulse TETRA와 유사할 것으로 추정 

Auxiliary power supply 
24~28V 10A, 24V 4A, 18V 4A, 12V 4A 
10V 4A, 5V 4A, 12V 1A, 5V 1A(2EA)  

> Control Possible 

5V 1A,12V 1A, 
22~30V 4A(2EA), 22~30V 10A(2EA)  

GPIO Interface 

Digital Input: 8EA, 
Digital Output: 8EA,  
Analog Input: 8EA 

 B/D를 통해 PORT 확장 가능 

Digital Input : 16EA, 
Digital output: 16EA,  
Analog Input : 8EA 
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맞춤형 부재 

조립 
유지보수 
확장성 

Control  
HW 

Mechanical 

HW 

Robot 
SW 

통합관제 
SW + 
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디지털 트윈 연구 의왕,남양 연구소 자율주행 연구 스마트팩토리 물류자동화  물류자동화 교육장 교보재  

도서관 도서운반, 안내 

물류자동화 교육장 교보재  

물류자동화 교육장 교보재  물류자동화 연구 

스마트 소방로봇 

자율주행로봇 교보재 

병원 약품 운반로봇 스마트팩토리 물류자동화  




