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유엔산업개발기구(UNIDO)에서 발표하는 제조업 경쟁력 지수(Competitive Industrial Performance)에서

한국은 2014년 일본을 처음 역전하여 2022년 기준 4위권 유지 중

국제로봇연맹(IFR)에서 발표하는 국가별 로봇 밀도에서 한국은 전자･자동차 산업에서의 대규모 로봇

활용을 기반하여 2018 ~ 2019년을 제외(싱가포르 1위)하고는 2010 ~ 2023년 세계 1위 달성
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한국의 1인당 GDP는 과거 지속 상승하여 2017년부터 OECD 국가 중 21위를 유지하고 있으나, 시간당 노동생산성은

$ 49.4로 타 제조 강국(독일 $ 88, 미국 $ 87.6)에 비해 매우 낮은 상황
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Mirroring

물리적대상을
2D/3D로가상화

1단계

Monitoring

현실세계에서발생하는
현장데이터를실시간으로
가상환경에연결

Modeling & Simulation

가상환경에서시뮬레이션
모델을기반으로
검증/해석/최적화

Federated

상호연결된디지털트윈이
복합적으로구성/재구성

Autonomous

인간의개입없이
분석, 예측, 판단을통해
자율적으로운영

2단계
3단계

4단계
5단계

Ref. Qi, Qinglin, and Fei Tao et al., 정보통신기획평가원
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+𝐹𝑐 =
𝐹𝑆

𝑐𝑜𝑠𝜃
cos(𝜆 − 𝛾) / 𝐹𝑐 =

𝐹𝑆

𝑐𝑜𝑠𝜃
sin(𝜆 + 𝛾) 𝐹𝑐ℎ𝑖 = 𝐸∗𝛿𝑙𝑐ℎ𝑖 / 𝛿 = 𝑘𝑐ℎ𝑖𝑓(𝑡)
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