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서론1.

대형선박 건조 및 대형용기 등 철 구조물 검사 및 작업용

이동로봇들이 여러 연구를 통하여 소개되었으나 아직까지 충분

한 기능을 발휘하고 있지는 않다 특히 대형선박 건조시 용접.
및 페인팅 등 산업 재해발생이 많은 산업현장에서는 작업용

이동로봇이 절실히 요구되고 있으나 수직벽면이라는 작업환경

에서는 많은 부분이 제한적일 수밖에 없다.
국내외 기존의 연구들은 수직벽면인 철 구조물에서 작업이

가능한 영구자석 로봇들을 개발하였다 원자로압력용기검사로.
봇1과 대형 파이프 내부검사로봇2 등과 같이 벽면에 부착하여

이동하는 로봇으로 착탈이 자유롭지 않은 로봇이 대부분이다.
본 논문은 이동로봇용 영구자석바퀴의 간단한 착탈을 이용하

여 작업효율을 증대하고 다양한 작업환경변화에 대응할 수 있도

록 하며 이용한 이동로봇용 영구자석바퀴의 최적화를 통하FEM
여 부착면의 두께와 영구자석바퀴의 크기에 따라 최적의 영구자

석바퀴를 설계하고자 한다.

영구자석바퀴의착탈장치2.
이동로봇용 영구자석바퀴는 전자석과 달리 영구자석을 사용

하므로 큰 자속밀도를 얻을 수 있으며 구조가 간단하다 영구자석.
은 초강력 자석인 자석을 사용하였다 자석의Nd-Fe-B . Nd-Fe-B
자속밀도는 이며 보자력은 이다1.25(T) 10.8(kOe) .
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Fig. 1 Magnetic force induction of Permanent magnet wheel
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수직벽면에서의 작업에 효율성을 높이기 위해 착탈이 용이해

야한다 착탈이 용이한 영구자석바퀴는. 3 과 같이 영구자석Fig.1
과 유도 핀을 사용 자력선의 흐름을 유도하여 부착면에 자속밀도

의 변화를 줌으로서 착탈이 용이하게 한다 하지만 영구자석의.
크기 및 위치 바퀴의 크기 부착면의 두께변화 따라 부착력은, ,
큰 차이가 있다.

영구자석바퀴해석및최적설계3.
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Table 1 Relative Properties
Material Relative Permeability

Air 1
S45C Steel 2000

Nd-Fe-B Magnet 1.05
Aluminum(6061-0) 1.000000065

Stainless(304) 1.008

Fig. 2 FEM 2D . Table 2
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Fig. 2 ANSYS model of the Permanent magnet wheel
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Table 2 Size of Permanent magnet wheel & Attach face
Wheel Size

(mm)
Wheel Thickness

(mm)
Wall Face

(mm)
100 10 10
100 20 10/20/30
100 30 30
150 10 10
150 20 10/20/30
150 30 30

Table 2 100mm,150mm
Fig. 3 Data-1 Data-2
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Fig. 3 Magnetic flux density analysis of wall face
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Fig. 4 Magnetic flux density measurement of wall face

3.2 FEM
FEM Fig.5

. Fig.6
.

(a)Permanent magnet wheel (b)Gauss measurement
Fig.5 Permanent magnet wheel & Gauss meter
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Fig.6 Magnetic flux density measurement of Magnet wheel
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Table 3 Magnetic flux density value of Magnet wheel
Wheel
size A B C D E F G Induction

Pin

100mm 0.18 0.22 0.28 0.10 0.33 0.24 0.19 In

150mm 0.18 0.24 0.32 0.09 0.40 0.28 0.22 In

100mm 0.76 0.79 1.57 0.33 1.67 0.93 0.84 Out

150mm 0.46 0.63 0.94 0.14 1.10 0.58 0.48 Out

결론4.

FEM

.

.
.
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