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1. 서론  

  
최근 국내외 건설산업은 초고층화, 공사기간의 단축, 고

품질 및 균일한 시공 결과를 요구하고 있으나, 국내 건설

산업은 기능 인력의 고령화와 3D 기피 현상으로 인한 인력

난 및 건설기술 경쟁력의 정체 등으로 국내외 건설시장의 
수주 경쟁력이 떨어지고 수익성 악화로 이어지고 있다.  

 
 
 
 
 

이러한 문제점을 해결하고, 공사기간 단축을 통한 경쟁

력을 확보할 수 있는 시공 자동화 시스템에 대한 관심이 
최근 높아지고 있다. 1990 년대 일본 건설업체를 중심으로 
건설 공장(Construction factory: CF) 개념이 도입되었다. 적층

식 공법인 SHIMIZU 사의 SMART system 은 건설 공장 내에 
조립 로봇, 크레인, 자재 이송 등 모든 설비가 포함되어 시
공 자동화율은 높으나 일정 규모 이하의 건물 시공에는 적
합하지 않아 상용화에는 문제가 있다. 건물 중앙에 철근 
콘크리트 재질의 core 를 먼저 시공한 후 core 주변에 철골

을 적층하는 core 선행공법이 개발되었다.  

 
 
 
 
 
 
 

(a) 적층식 공법 
 
 

본 논문에서는 core 선행공법에 건설공장 개념 적용의 
선행연구로써 건설공장의 상승을 위한 이동 메커니즘을 제
안하고 이동을 구현하기 위한 유압 로봇의 개념 설계를 수
행하였다. 

 
 
 
  건설공장의 상승 레일로 주 철골을 이용하는 적층식 

공법(Fig. 1(a))에 비해 철골에 비해 강성이 높은 철근콘크리

트 재질의 core 외벽에 상승 레일을 설치, 건설 공장이 상
승하는 core 선행 공법(Fig. 1(b))은 건설공장의 지지점을 
core 외곽 철골과 core 외벽 레일을 이용하므로 건설 공장

을 경량화 할 수 있고 안정성 면에서도 유리할 것으로 예
상된다.  

 
 
 
 
 
 
  
 2. 구동 메커니즘 
  

건설공장이 이동하는 경로는 Core 외벽의 레일을 따라 
상승, 작업을 위한 고정, 두 가지 경우만 존재한다. 고정 
및 상승을 구현하기 위해서 벌레가 나뭇가지를 따라 상승

하듯이 위, 아래 부분을 고정과 이동을 반복할 필요가 있
고 이 방식을 인치웜(Inch Worm)이라고 한다. 

(b) 건설공장이 적용된 core 선행 공법 
Fig. 1 건물 시공 공법 

 

 
2 .1 상승 메커니즘 

건설 공장의 상승 메커니즘을 7 단계로 나누어 아래와

같이 설명하였고 Fig. 2 에 이를 도식화하였다. 
Step 1: 상,하단 유닛 Lock 
Step 2: 상단 유닛 Unlock, 하단 유닛 Lock 
Step 3: 유압 실린더의 작동으로 상단 유닛과 건설공장 

상승, 하단 유닛 Lock 
Step 4: 상, 하단 유닛 Lock 
Step 5: 상단 유니 Lock, 하단 유니 Unlock  
Step 6: 유압 실린더의 작동으로 하단 유니 상승 
Step 7: 하단 유니 Lock. 상·하단 유니 모두 Lock 
 

Fig. 2 상승 메커니즘  
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3. 클라이밍 유압로봇의 개발 

 
본 장에서는 상승 메커니즘을 구현하기 위한 구동부에 

대한 개념 설계를 수행하였다. 중하중의 건설공장을 상승

시키기 위해서 부피에 비해 출력이 높은 유압 실린더를 구
동부로 이용하기로 결정하였고 상, 하부 유닛을 고정하기 
위해서 레일로 이용되는 H 빔에 일정 간격으로 브라켓을 
고정하여 이에 상, 하부 유닛이 고정되는 방식을 선택했다. 

 
3 .1 구성 

클라이밍 유압로봇은 상부 유닛, 하부 유닛, 가이드 유
닛, 건설공장 커플링 프레임, 유압 실린더로 구성되어 있으

며 이를 좌, 우에서 본 모습을 Fig. 3 에 나타내었다.  
상부 유닛과 가이드 유닛에 커플링 프레임이 연결되어 

건설공장과 결합되며 상, 하부 유닛은 유압 실린더의 직선 
운동에 의해 상호 운동하게 된다. 유압 실린더를 구동하기 
위한 파워팩 및 유압 밸브 일체는 건설 공장 내에 위치하

여 메인 압력의 방향과 크기를 결정한다. 

 
Fig. 3 클라이밍 유압로봇 

 

Fig. 4 고정부의 구조 
 

3.2 고정부 
 

상,하부 유닛을 레일에 고정하기 위한 구조를 Fig. 4 에 
나타내었다. 고정 유닛은 가이드 블록, 로테이션 블록, 구
동부로 구성되어 있다. 가이드 블록은 유압실린더 및 커플

링 프레임과 결합되어 고정부 전체를 지지한다. 가이드 블
록의 레일을 따라 회전부가 가이드 블록 측면에 장착된  
모터에 연결된 스퍼 기어를 통해 구동된다. H 빔에 일정 간
격으로 용접된 브라켓 상부에 회전부가 걸쳐지면서 고정부 
전체가 고정된다. 

 
4. 결론 및 향후계획 

 
고층 건물의 시공 공법 중 하나인 core 선행 공법에 건

설공장을 적용하기 위한 선행 연구의 일부분으로 건설공장

의 이동 메커니즘과 유압 로봇의 개념 설계를 수행한 결과 
다음의 결론을 얻었다.  

 
- 건설공장의 상승을 위해 인치웜 방식을 응용한 7 단
계의 이동 메커니즘을 제안하였다. 
- 유압 실린더의 직선 운동에 의한 상, 하부 유닛의 상
대 운동으로 상승이 이루어지는 유압 로봇의 개념 설계

를 수행하였다. 
- 레일 역할을 하는 H빔에 고정부가 고정되기 위해 로
테이션 블록이 회전하여 H빔 외부에 장착된 브라켓에 
얹히는 구조를 제안하였다. 
 
향후 제안된 클라이밍 유압 로봇의 신뢰성 검증을 위해 

유압 해석 및 단품의 응력 해석을 통해 최적의 상세 사양

을 도출할 필요가 있다. 
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