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1. 서론 
 
전세계적으로 기존에 대부분 작업자에 

의해 이루어졌던 고층건물의 외벽청소, 
대형선박의 도장작업, 원자력 파워플랜트의 
검사작업 등 위험한 고소작업들을 대신 
수행하기 위한 등반용 모바일 로봇의 개발 및 
연구가 꾸준히 진행되고 있다. [1 - 4]  

모바일 로봇 분야에서 특정 범주에 속하는 
등반 로봇에 있어서 등반 환경의 형상, 재질 
및 중력에 반하는 요구사항에 따라 다리, 바퀴, 
무한궤도휠, 훼그(바퀴와 다리의 조합), 
슬라이딩 등의 방식을 적용하는 이동 
메커니즘과 진공 흡착력, 자기력, 정전기유도, 
반데르발스력 등을 이용한 부착 메커니즘이 
기본적인 설계 메커니즘에 해당된다. [1,2,4-7] 

본 연구에서는 수직벽 등반시 벽면 부착 
제어가 용이하고 주행속도 향상에 기여할 수 
있도록 흡착패드와 무한궤도휠을 조합한 
등반로봇용 무한궤도휠의 구조 및 메커니즘을 
제안한다. 아울러, 이를 적용한 수직벽 및 
벽면간 이동이 가능한 등반로봇을 소개한다.  

 
2. 무한궤도휠의 구조 및 메커니즘 

 
고안된 무한궤도휠은 타이밍벨트 외부에 

결합된 6 개의 흡착패드를 회전시키며 벽면에 
흡착 및 탈착시키는 구조이다. Fig.1 과 Fig. 
2 에서 보여지듯이 진공 펌프와 통기되는 
공압실린더와 푸시타입의 기계식 공압밸브로 
구성되는 인터페이스유닛은 무한궤도휠과 
흡착패드 사이에 연결되는데, 휠의 회전에 
따라 하나의 밸브가 무한궤도휠 측면에 위치한 
가이드레일에 의해 눌리면 공압실린더 내 
압력편차로 흡착패드가 벽면에 밀착되게 된다. 

또한, 다른 하나의 밸브가 시간적 차이를 두고 
가이드레일에 눌리게 되면 흡착패드 내 
압력편차로 벽면에 밀착되어 있던 흡착패드가 
벽면에 부착하게 된다. 

끝으로 두 개의 공압밸브가 순차적으로 
가이드레일로부터 릴리즈되면 흡착패드는 
벽면으로부터 탈착 및 실린더 내 피스톤의 
수축으로 무한궤도휠의 타이밍벨트 쪽으로 
복귀하게 된다. 이러한 일련의 과정을 통하여 
무한궤도휠의 회전에 따라 흡착패드는 
벽면에의 밀착 및 흡/탈착 과정을 반복하게 
되고, 하나의 무한궤도휠에서 최소 한 개 
이상의 흡착패드가 항상 벽면에 부착되어 있는 
상태를 유지한다. 흡착패드는 약 -70kPa 의 
압력에서 최대 500N 의 수직방향 부착력을 낼 
수 있다. 
 

 

 
Fig. 1 The structure of tracked wheel with suction 

pads, interface unit and guide rail 
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Fig. 2 Attachment procedure of suction pad 

 
3.  무한궤도휠을 적용한 등반로봇 

 

 
Fig. 3 Multi-body climbing robot with tracked wheel 

mechanism 
 

Fig. 3 은 총 10 개의 무한궤도휠이 장착되어 
최종 개발된 다관절 등반로봇을 보여준다. 본 
로봇은 총 3 개의 바디로 구성되어 2 번째 바디 
배면에는 제자리 조향용 흡착패드 모듈이 
설치되어 있다. 이는 수직벽 등반 뿐만 아니라 
벽면간 이동이 가능하도록 개발된 로봇이다.  

 
4. 결론 

 
본 논문에서는 수직벽 등반시 벽면 부착 

제어가 용이하고 주행속도 향상에 기여할 수 
있는 흡착패드와 휠이동방식을 조합한 새로운 
무한궤도휠의 구조 및 메커니즘에 대하여 
검토하였다. 또한 무한궤도휠 메커니즘을 
적용한 등반로봇을 소개하였다. 
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