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1. 서 론
1.1 용접로봇 기술개발 및 전망에 대한 연구배경

Business research insights의 연구에 따르면, 현재 전 세계 산업

용 용접로봇 시장은 연평균 성장률(CA GR)이 5.3%로 성장하고 

있으며, 2022년에 산업용 용접로봇 시장규모는 9억 3,414만 달러

이며, 2032년까지 15억 6,141만 달러가 예상됨으로 지속적인 성

장률이 기대되는 산업이다[1]. Chodha, V. et al.의 연구에 따르면, 
글로벌 용접로봇 기술은 아크 용접로봇, 저항 용접로봇, 스폿 용접

로봇 등이 용접로봇 기술이 세계 시장을 선도하고 있으며, 이 중에

서 아크 용접로봇, 저항 용접로봇에 대한 기술개발에 용접로봇 선

진국들이 경쟁적 우위를 유지하기 위해서 집중적인 투자를 하고 

있는데[2], 특히 Muduli, K. et al.은 미국, EU, 일본, 중국, 한국 

등의 국가가 용접로봇 기술에 대한 연구개발을 집중해서 용접로봇 

시장을 선도하고 있다는 점을 제시하였다[3].
사물형인터넷(IoT)는 기본적으로 모든 것을 인터넷과 서로 연결

하고 기계로 인간 지능을 시뮬레이션하는 개념과 관련이 있으며, 
현재 많은 자동 용접 기계가 컴퓨터에 연결되어 있고 완전히 네트

워크로 연결되어 있어서 용접로봇도 네트워크와 정기적으로 인터

페이스가 가능하게 된다. Sonar, T. et al.의 연구에 따르면, 용

접 부문의 미래 IoT 기술은 시스템이 인터넷에 연결되어 있지 

않더라도 기능을 제어하고 모니터링하는 것이 매우 유리하기 
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때문에 IoT를 용접산업에 도입하면서 용접로봇 기술에 발전 

가능성이 더 크게 되었다[4].
인공지능(AI)은 인간의 지능을 기계, 특히 컴퓨터로 시뮬레이션

하는 것인데, 여기에는 데이터 수집 및 데이터 활용 규칙, 확실하거

나 확실한 결과에 도달하기 위한 규칙 활용 및 자기 수정이 가능하

기 때문에 용접산업에 AI가 도입됨으로 인해서 용접로봇 기술은 

학습, 논리, 자기수정이 가능하게 된다. Wang, B. et al.의 연구에 

따르면, AI는 다양한 유형의 기술에 통합되면서 용접 산업 4.0의 

요구 사항을 준수하는 데 중요한 역할을 하게 되며, 특히 AI는 IoT
는 용접로봇 시장의 발전에 기여할 전망이다[5].

본 연구는 전 세계 용접로봇 시장을 선도하고 있는 미국, EU, 
일본, 중국, 한국 등의 OECD 국가들을 대상으로 글로벌용접로봇

(GWL), 아크용접로봇(AWL)과 저항스폿용접로봇(RSWL)에 대

한 선행연구들을 검토하였다. 본 연구에서 글로벌용접로봇은 아크

용접로봇과 저항스폿용접로봇으로 정의하며, 시계열분석 중에 하나

인 최소자승법(ordinary least Squares)을 적용하여 OECD 국가별

로 글로벌용접로봇 시장에 대한 계량분석을 수행함으로써 기존 연

구의 문제점을 진단함과 동시에 향후 연구방향을 제시하고자 한다.

1.2 아크용접로봇과 저항용접로봇과 관련된 용접산업의 연구 동향
전 세계 용접로봇 시장은 아크용접로봇과 저항용접로봇이 시장

을 선도하고 있는 상황이며, 저항용접로봇이 아크용접로봇에 비해 

상대적 우위에 있으며, 두 용접로봇 시장 간의 격차는 점차 벌어지

고 있는 추세이다. Lee, S. et al.의 연구에 따르면, 지난 2009년부

터 2021년까지 12년 간의 용접로봇 시장의 연평균성장률을 보면 

저항용접로봇이 동기간 중에 11.4%로 아크용접로봇 9.1%보다 더 

높은 증가율을 나타내고 있다[6]. 
이는 저항용접로봇의 자동화 경향이 아크용접로봇보다 우세하

기 때문이며, 특히 자동차산업의 자동화 추세가 제고됨에 따라 용

접로봇시장에도 이러한 변화가 반영된 것으로 보인다. Liu, Z. et 
al.은 OECD 국가들 중에서 미국과 EU는 전 세계 저항용접로봇 

시장을 선도하고 있는 추세이며, 중국은 2017년에 다른 OECD 
국가들보다 높은 저항용접로봇과 아크용접로봇 시장에 대한 기술

개발과 투자에 높은 증가율을 보인다는 점을 제시하였다[7].
Xu, T. et al.의 연구에 따르면, 최근에 용접기술의 흐름을 보면, 

레이저 용융 불활성 가스 하이브리드 용접, 가스 금속 아크 용접, 
텅스텐 불활성 가스 용접 및 저항 점 용접과 같은 최근 용접 기술은 

자기장을 용접기술에 접목한 연구들인데, 이 실험연구에서 규명된 

용접기술을 용접로봇 기술에 적용할 때 산업간 연관효과가 크게 

발생할 것으로 보인다[8].
Madhavan, S. et al.의 연구에 따르면, 용접로봇 기술은 용접기

술의 변화에 따라 글로벌용접로봇, 아크용접로봇과 저항스폿용접

로봇 등과 관련된 용접기술이 자동차 산업과 항공산업에 적용하는

데는 시너지 효과가 있으나, 그 외에 해양산업, 건설산업, 항공우주

산업 등의 분야에 용접로봇 기술을 산업별로 적용하는데 한계가 

있으며[9], Kim, B. J. et al.의 연구에 따르면, 용접로봇 기술을 선

도하고 있는 미국, EU, 일본, 중국, 한국 등 OECD 국가별로 용접

로봇 기술의 격차가 심하기 때문에 용접로봇 산업의 발전을 위해

서 컨소시움을 구축하고 용접로봇 기술에 관한 공동 R&D을 하는

데 어려움이 있으며, 특히 용접로봇 기술을 해외로 이전하거나 산

업현장에 적용하는데 있어서 제약이 있기 때문에 용접로봇 기술의 

개발과 적용에 대한 체계적인 연구가 수행되어야 한다[10].
전 세계 용접로봇 동향에 대한 연구를 보면, Lee, S. et al.이 

용접로봇과 용접력에 대한 글로벌 시장분석을 수행하였고[6], Kim, 
B. et al.은 글로벌 용접로봇 시장을 아크용접로봇과 저항스폿용접

로봇으로 구분하여 국가별 비교분석을 수행하였다[10]. 이들의 연구

는 본 연구와 같이 전 세계 용접로봇 시장에 대한 동향을 단지 용접

로봇 부문별, 국가별 연간 추세를 제시한 반면에, 본 연구는 시계열

분석을 사용하여 OECD 국가별 글로벌 용접로봇, 아크용접로봇, 
저항스폿용접로봇 등으로 비교분석을 수행하였다는 점에서 기존 

연구와 차이가 있다.

2. 본 론
2.1 통계분석 절차
2.1.1 시계열분석에 대한 연구모형

시계열분석은 시계열 데이터를 분석하고 관련 변수들 간의 인과

관계를 분석하는 방법론이다. 시계열분석은 한 시점의 변수가 그 

이전의 다른 변수들의 영향, 과거 오차의 영향을 받는 경우 이 

시계열모형들을 사용할 수 잇다. 시계열 자료는 추세(trend), 순
환(cycle), 계절변동(seasonal variation), 불규칙변동(irregular 
fluctuation) 등으로 구성되어 있다. 시계열 분석을 하기 전에 시계

열 데이터의 계절성과 주기성, 순환성을 파악하기 위해서 분산분

석과 다중비교분석을 통해서 시계열 데이터의 계절효과 여부를 확

인할 필요가 있다. 시계열분석을 수행함에 있어서 데이터의 안정

성을 파악하는 것이 가장 중요하며, 정상시계열은 시계열 분석의 

기본이 되는 중요한 개념으로서 시계열의 평균과 분산이 일정하고 

일정한 추세가 없으면 정상시계열로 보고 시계열분석을 시행한다.

2.1.2 최소자승법에 대한 연구모형
본 연구에서는 OECD 국가별 용접로봇 규모의 차이를 비교분석

하기 위하여 시계열분석인 최소자승법(ordinary least squares)을 

사용하여 분석하였다. 본 연구의 시계열분석은 글로벌용접로봇

(GWL), 아크용접로봇(AWL)과 저항스폿용접로봇(RSWL) 등 3
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개의 종속변수가 사용되었다. 또한 한국용접로봇(KOR), 중국용접

로봇(CHN), 미국용접로봇(US), 일본용접로봇(JPN), 유럽용접로

봇(EU), 기타용접로봇(Other) 등 6개의 설명변수 등 전체 9개의 

변수가 연구모형에 포함되었다.

    

 

 

       

    

 

 

       

    

 

 

       

Global welding robot (  ): 글로벌용접로봇 규모(단위: market 103 units)

Arc welding robot (  ): 아크용접로봇 규모(단위: market 103 units)

Resistance spot welding robot (  ): 저항스폿용접로봇 규모(단위: 

market 103 units)

Korean welding robot (  ): 한국용접로봇 규모(단위: market 103 units)

Chinese welding robot (  ): 중국용접로봇 규모(단위: market 103 units)

American welding robot (  ): 미국용접로봇 규모(단위: market 103 units)

Japanese welding robot (  ): 일본용접로봇 규모(단위: market 103 units)

European welding robot (  ): 유럽용접로봇 규모(단위: market 103 units)

Other welding robot (  ): 기타용접로봇 규모(단위: market 103 units

      : 독립변수와 통제변수의 계수 값

: 잔차항 (독립변수와 통제변수에서 설명하지 못하는 값)

2.2 통계분석 결과
2.2.1 기술통계량

자료는 2009년도 1분기부터 2021년 4분기까지 글로벌 용접 로

봇과 관련된 분기별 시계열 데이터(quarterly time series data)를 

활용하였다.1) 종속변수 중에서 글로벌용접로봇(GWL)의 평균값

이 56.1538 market 103 units, 아크용접로봇(AWL)의 평균값이 

28.6153 market 103 units, 저항스폿용접로봇(RSWL)의 평균값

이 25.0769 market 103 units 등으로 각각 분석되었다. 설명변수

인 OECD 국가별 용접로봇 규모를 비교하면, 미국(US)의 평균값

이 12.1923 market 103 units으로 가장 높은 값을 보였고, 그 다

음으로 중국(CHN)의 평균값이 12.0384 market 103 units, 유럽

(EU)의 평균값이 9.6615 market 103 units, 일본(JPN)의 평균값

이 6.6384 market 103 units, 한국(KOR)의 평균값이 3.7923 

1) 신신㈜의 “welding market annual research & trend”의 2009-2021 
자료[단위:market 103(10의3승) units] 

market 103 units 순으로 차이를 보였다. 이 외에 기타(Other)의 

평균값이 11.2692 market 103 units로 분석되었다. 본 연구의 시

계열분석(time series testing)에 투입될 6개의 설명변수와 3개의 

종속변수는 최소자승법(ordinary least squares) 모형을 추정하는

데 유의한 변수로 나타났다.

2.2.2 글로벌 용접 로봇 시장에 대한 OECD 국가별 차이
용접로봇 시장규모에 기초해서 OECD 국가의 용접로봇과 글로

벌용접로봇 간의 상관관계에 대해서 최소자승법(OLS) 모형을 분

석한 결과, CHN(r=1.40, t=14.23, p<.01)가 GWL에 가장 큰 영

향을 미쳤으며, 그 다음으로 Other(r=1.06, t=8.62, p<.01), 
EU(r=0.60, t=6.30, p<.01), US(r=1.27, t=4.68, p<.01), 
KOR(r=1.83, t=4.08, p<.01)이 GWL에 유의(p<.01)한 정(+)의 

영향을 미친 반면에, JPN(r=-0.16, t=-1.37)은 GWL에 유의한 영

향을 미치지 않았다. 본 연구에서 제시한 OECD 국가의 용접로봇

과 글로벌용접로봇 간의 상관관계를 분석한 OLS 모형은 통계적

으로 유의(F=6638.934, p<.01)하며 99.8% (Adj. R2=0.9984)의 

설명력을 보였다. OECD 국가들 중에서 중국의 용접로봇 시장규

모가 글로벌 용접로봇 시장규모에 가장 큰 영향을 미친 반면에 

한국의 용접로봇 시장규모는 글로벌 용접로봇 시장규모에 가장 

낮은 영향을 미쳤다. 이는 글로벌 용접로봇 시장에서 중국과 유럽

의 용접로봇 기술의 시장 선도력이 가장 높은 반면에, 일본의 용접

로봇 기술은 상대적으로 낮은 것으로 나타났다. 본 연구의 유의수

준 p<.01은 99%에서 유의하고, p<.05는 95%, p<.10은 90%에

서 유의한데, 연구가설의 채택과 기각은 p<.05에서 유의성을 판

Table 1 Result for descriptive statistics
Classification Min Max M S.D Jarque-Bera 

GWL 20.0000 75.0000 56.1538 17.20 5.6027
AWL 10.0000 42.0000 28.6153 9.4270 2.3936
RSWL 10.0000 34.0000 25.0769 6.2617 8.4693
KOR 2.0000 5.0000 3.7923 0.9451 2.7583
CHN 3.0000 19.0000 12.0384 4.6587 2.9925
US 4.0000 16.0000 12.1923 3.7182 7.5436
JPN 3.5000 10.0000 6.6384 2.1197 3.2027
EU 5.0000 12.0000 9.6615 1.7886 20.8187

Other 4.0000 17.0000 11.2692 3.8123 2.10880
1) Unit: market 103 units
2) M: Mean, S.D: Standard deviation, Jarque-Bera: Jarque-Bera 

Statistic
3) GWL: Global welding robot, AWL: Arc welding robot, RSWL: 

Resistance spot welding robot, KOR: Korean welding robot, 
CHN: Chinese welding robot, US: American welding robot, JPN: 
Japanese welding robot, EU: European welding robot, Other: 
Other welding robots
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단하였다.

2.2.3 아크용접로봇 시장에 대한 OECD 국가별 차이
용접로봇 시장규모에 기초해서 OECD 국가의 용접로봇과 아크

용접로봇 간의 상관관계에 대해서 최소자승법(OLS) 모형을 분석

한 결과, CHN(r=1.94, t=9.93, p<.01)가 AWL에 가장 큰 영향을 

미쳤으며, 그 다음으로 Other(r=1.48, t=6.01, p<.01), EU(r= 
1.01, t=5.34, p<.01) 등이 AWL에 유의(p<.01)한 정(+)의 영향

을 미친 반면에, US(r=--2.10, t=-3.87)은 AWL에 유의(p<.01)한 

부(-)의 영향을 미쳤다. 본 연구에서 제시한 OECD 국가의 용접로

봇과 아크용접로봇 간의 상관관계를 분석한 OLS 모형은 통계적으

로 유의(F=493.1147, p<.01)하며 97.9% (Adj. R2=0.9796)의 설

명력을 보였다. OECD 국가들 중에서 중국의 용접로봇 시장규모

가 아크 용접로봇 시장규모에 긍정적인 영향을 미친 반면에 미국

의 용접로봇 시장규모는 아크 용접로봇 시장규모에 부정적인 영향

을 미쳤다. 이는 아크 용접로봇 시장에서 중국과 유럽의 용접로봇 

기술의 시장 선도력을 증가시키는 반면에, 미국의 용접로봇 기술

은 시장 선도력을 감소시키는 것으로 나타났다. 또한 아크 용접로

봇 시장에서 한국과 일본은 중국과 유럽에 비해서 영향력이 상대

적으로 낮은 것으로 나타났다.

2.2.4 저항스폿용접로봇 시장에 대한 OECD 국가별 차이
용접로봇 시장규모에 기초해서 OECD 국가의 용접로봇과 저항

스폿용접로봇 간의 상관관계에 대해서 최소자승법(OLS) 모형을 

분석한 결과, EU(r=1.58, t=47.94, p<.01)와 US(r=2.40, 
t=25.29, p<.01)이 RSWL에 유의(p<.01)한 정(+)의 영향을 미친 

반면에, Other(r=-1.39, t=-32.32), KOR(r=-1.15, t=-7.39)과 

CHN(r=-0.12, t=-3.66) 등은 RSWL에 유의(p<.01)한 부(-)의 영

향을 미쳤다. 이에 비해서 JPN(r=0.30, t=7.29)은 RSWL에 유의

영향을 미치지 않았다.
본 연구에서 제시한 OECD 국가의 용접로봇과 저항스폿용접로

봇 간의 상관관계를 분석한 OLS 모형은 통계적으로 유의

(F=7285.288, p<.01)하며 99.8% (Adj. R2=0.9986)의 설명력을 

보였다. OECD 국가들 중에서 유럽의 용접로봇 시장규모가 저항

스폿용접로봇 시장규모에 가장 크게 긍정적인 영향을 미친 반면에 

Fig. 1 Result for descriptive statistics

Table 2 Result for the effect of OECD welding robot on global 
welding robot using OLS model 

Variables Coefficient S.E t Sig.(p)
KOR 1.8340 0.4488 4.0862 0.0002***
CHN 1.4017 0.0984 14.2369 0.0000***
US 1.2796 0.2733 4.6815 0.0000***
JPN -0.1670 0.1215 -1.3740 0.1761
EU 0.6005 0.0951 6.3091 0.0000***

Other 1.0674 0.1238 8.6203 0.0000***
R2 0.9986

Adj. R2 0.9984
Log 

likelihood -50.0858

F 6638.934***
*** p<.01, ** p<.05, * p<.10
r: coefficient; t: t-statistic; p: probability

Fig. 2 Result for the effect of OECD welding robot on global 
welding robot using OLS model
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Other의 용접로봇 시장규모는 저항스폿용접로봇 시장규모에 가장 

크게 부정적인 영향을 미쳤다. 이는 저항스폿용접로봇 시장에서 

유럽과 미국의 용접로봇 기술의 시장 선도력을 증가시킨 반면에, 
한국, 중국, 기타 국가의 용접로봇 기술은 시장 선도록을 감소시키

는 것으로 나타났다. 또한 저항스폿용접로봇 시장에서 일본의 영

향력은 상대적으로 낮은 것으로 나타났다.

2.2.5 아크용접로봇과 저항스폿용접로봇 시장에 대한 차이
용접로봇 시장규모에 기초해서 아크용접로봇과 저항스폿용접로

봇이 글로벌용접로봇에 미치는 영향에 대해서 최소자승법(OLS) 
모형을 분석한 결과, AWL(r=1.32, t=16.81, p<.01)이  RSWL 
(r=0.73, t=8.01, p<.01)보다 GWL에 더 큰 영향을 미쳤다. 본 연

구에서 제시한 아크용접로봇과 저항스폿용접로봇이 글로벌용접로

봇에 미치는 영향을 분석한 OLS 모형은 통계적으로 유의

(F=147.232, p<.01)하며 96.6% (Adj. R2=0.9661)의 설명력을 

보였다. 글로벌 용접로봇 시장규모에 대해서 아크용접로봇이 저항

스폿용접로봇에 비해서 더 큰 영향을 미쳤다. 이는 한국의 용접로

봇 기술이 글로벌 용접로봇 시장에서 중국, 유럽, 미국에 비해서 

상대적으로 열위에 있으며, 아크용접로봇 시장에서 지속적인 경쟁

력을 유지하기 위해서 아크용접로봇에 대한 기술개발과 연구개발

의 필요성을 시사하는 연구이다.

3. 결 론
Market 103 Units에 기초해서 OECD 국가별 글로벌용접로봇, 

Table 3 Result for the effect of OECD welding robot on arc 
welding robot using OLS model 

Variables Coefficient S.E t Sig.(p)
KOR 0.9571 0.8945 1.0700 0.2902
CHN 1.9487 0.1962 9.9316 0.0000***
US -2.1081 0.5447 -3.8700 0.0003***
JPN 0.1104 0.2423 0.4558 0.6506
EU 1.0136 0.1896 5.3436 0.0000***

Other 1.4835 0.24677 6.0115 0.0000***
R2 0.9816

Adj. R2 0.9796
Log 

likelihood -85.9455

F 493.1147***
*** p<.01, ** p<.05, * p<.10
r: coefficient; t: t-statistic; p: probability

Fig. 3 Result for the effect of OECD welding robot on arc 
welding robot using OLS model 

Table 4 Result for the effect of OECD welding robot on resistance 
spot welding robot using OLS model

Variables Coefficient S.E t Sig.(p)
KOR -1.1536 0.1559 -7.3991 0.0000***
CHN -0.1254 0.0342 -3.666 0.0006***
US 2.4014 0.0949 25.2910 0.0000***
JPN 0.3082 0.0422 7.2976 0.1761
EU 1.5850 0.0330 47.9405 0.0000***

Other -1.3903 0.0430 -32.3234 0.0000***
R2 0.9987

Adj. R2 0.9986
Log 

likelihood 4.8955

F 7285.288***
*** p<.01, ** p<.05, * p<.10
r: coefficient; t: t-statistic; p: probability

Fig. 4 Result for the effect of OECD welding robot on resistance 
spot welding robot using OLS model
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아크용접로봇, 저항스폿용접로봇에 대한 차이를 최소자승법

(ordinary least squares) 모형을 수행한 결과, 본 연구에서 제시한 

4개의 연구모형에 대한 유의도와 설명력은 다음과 같다.
1) OECD 국가의 용접로봇과 글로벌용접로봇 간의 상관관계를 

분석한 OLS 모형은 통계적으로 유의(F=6638.934, p<.01)하며 

99.8% (Adj. R2=0.9984)의 설명력을 보였다.
2) OECD 국가의 용접로봇과 아크용접로봇 간의 상관관계를 분

석한 OLS 모형은 통계적으로 유의(F=493.1147, p<.01)하며 

97.9% (Adj. R2=0.9796)의 설명력을 보였다. 
3) OECD 국가의 용접로봇과 저항스폿용접로봇 간의 상관관계

를 분석한 OLS 모형은 통계적으로 유의(F=7285.288, p<.01)하
며 99.8% (Adj. R2=0.9986)의 설명력을 보였다. 

4) 아크용접로봇과 저항스폿용접로봇이 글로벌용접로봇에 미치

는 영향을 분석한 OLS 모형은 통계적으로 유의(F=147.232, 
p<.01)하며 96.6% (Adj. R2=0.9661)의 설명력을 보였다. 

다음으로 Market 103 Units에 기초해서 OECD 국가의 용접로

봇이 글로벌용접로봇, 아크용접로봇, 저항스폿용접로봇에 미치는 

영향에 대해서 최소자승법(OLS) 모형을 수행한 결과, OECD 국
가별 용접로봇에 대한 차이는 다음과 같다.

1) 용접로봇 시장규모에 기초해서 OECD 국가의 용접로봇과 글

로벌용접로봇 간의 상관관계에 대해서 최소자승법(OLS) 모형을 

분석한 결과, CHN(r=1.40, t=14.23, p<.01)가 GWL에 가장 큰 

영향을 미쳤으며, 그 다음으로 Other(r=1.06, t=8.62, p<.01), 
EU(r=0.60, t=6.30, p<.01), US(r=1.27, t=4.68, p<.01), 
KOR(r=1.83, t=4.08, p<.01)이 GWL에 유의(p<.01)한 정(+)의 

영향을 미친 반면에, JPN(r=-0.16, t=-1.37)은 GWL에 유의한 영

향을 미치지 않았다. 
2) 용접로봇 시장규모에 기초해서 OECD 국가의 용접로봇과 아

크용접로봇 간의 상관관계에 대해서 최소자승법(OLS) 모형을 분

석한 결과, CHN(r=1.94, t=9.93, p<.01)가 AWL에 가장 큰 영향

을 미쳤으며, 그 다음으로 Other(r=1.48, t=6.01, p<.01), 
EU(r=1.01, t=5.34, p<.01) 등이 AWL에 유의(p<.01)한 정(+)의 

영향을 미친 반면에, US(r=-2.10, t=-3.87)은 AWL에 유의

(p<.01)한 부(-)의 영향을 미쳤다.
3) 용접로봇 시장규모에 기초해서 OECD 국가의 용접로봇과 저

항스폿용접로봇 간의 상관관계에 대해서 최소자승법(OLS) 모형

을 분석한 결과, EU(r=1.58, t=47.94, p<.01)와 US(r=2.40, 
t=25.29, p<.01)이 RSWL에 유의(p<.01)한 정(+)의 영향을 미친 

반면에, Other(r=-1.39, t=-32.32), KOR(r=-1.15, t=-7.39)과 

CHN(r=-0.12, t=-3.66) 등은 RSWL에 유의(p<.01)한 부(-)의 영

향을 미쳤다. 이에 비해서 JPN(r=0.30, t=7.29)은 RSWL에 유의

영향을 미치지 않았다.
4) 용접로봇 시장규모에 기초해서 아크용접로봇과 저항스폿

용접로봇이 글로벌용접로봇에 미치는 영향에 대해서 최소자승

법(OLS) 모형을 분석한 결과, AWL(r=1.32, t=16.81, p<.01)
이 RSWL(r=0.73, t=8.01, p<.01)보다 GWL에 더 큰 영향을 

미쳤다.
본 연구는 글로벌용접로봇(GWL) 시장이 아크용접로봇(AWL)

과 저항스폿용접로봇(RSWL) 시장으로 발전되고 있는데, 그동안 

용접로봇에 대한 기술개발과 실험연구에만 치중되어 있다는 기존 

연구의 문제점을 제시하면서, 글로벌 용접로봇 시장의 활성화를 

위해서 OECD 국가들을 대상으로 계량연구의 방향을 제시하였다

는 점에서 의의가 있으며, 본 연구를 통하여 전 세계 용접로봇 시장

에 대한 미국, EU, 일본, 중국, 한국 등 OECD 용접로봇 선도국가

들에 대한 생산제조 부문을 비교분석하였다는 점에서 정책적, 실

Table 5 Result for the effect of arc welding robot and resistance 
spot welding robot on OECD welding robot using OLS 
model

Variables Coefficient S.E t Sig.(p)
AWL 1.3235 0.0786 16.8196 0.0000***
RSWL 0.7349 0.0916 8.0162 0.0000***

R2 0.9668
Adj. R2 0.9661

Log 
likelihood -132.6848

F 147.232***
*** p<.01, ** p<.05, * p<.10
r: coefficient; t: t-statistic; p: probability

Fig. 5 Result for the effect of arc welding robot and resistance 
spot welding robot on OECD welding robot using OLS 
model



Duck-Hyun An, Ok-Hwan Kim

132

무적 시사점을 제시한 연구이다. 
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