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1. 서론 

 
고층 건물  벽 청 ,   도   뿐만 

아니라 각  산업  탱크  안  검사 등과 같  극한 

경에  업  업  안  하고 많  비  

수 하게 다. 하지만 다양한 재질과 상  가진 수직 

벽  등 하  러한 업  할 수  등   

개 지 않  상태 다.  

고층 건물 등  벽  철 , 벽돌, 리 , 리 등과 

같  다양한 재질  루어   그  상  매우 

규칙하고 다양한 크  (Groove)등  포함 하고 다. 

하지만 재 지 개  벽  등  들  리창 나 

철 과 같  매끈한 수직 벽  등 할 수  것  

, 크리트 벽과 같  다양한 상  갖  벽 에 

해  착  크   견실 , 극복할 수   

상, 에 지  등  측 에  매우 한   보

여주고 고, 러한 들  등   실   

가  큰 걸림돌  고 다.1,2,3 라  러한 문  해

결할 수  착 닛  개 다 ,  한 

 하여 고층 건물  청   도 뿐만 아니라, 

 도 ,  탱크  검사 업등 다양한 야에  

가 할 것 다.  

본 문에  고층 건물  벽 나   과 

같  수직 벽  등 할 수  에  가 한 

착 닛  개한다. 공학 계 4  하여 3 개

 계 안  체계  도 하   탕  3

 착 닛  시   하 다. 개  착 

닛  직경 50mm,  50mm  크  가지  진공  

하여  10kgf  착  얻  수 었다.  

시  하여 다양한 상  가진 수직 벽  스트 

피스에  측 한 착  탕  개  착 닛  

 가 에 해 술하 다. 

 

2. 흡착 유닛 능 시작품의 구조 및 동작원리 
 

착 닛   Fig. 1 에  보   같고  시

 Fig. 2  같다. 3 개  계 안  착 닛  

압  가해 벽 에 러주  착 닛과 착 닛  

하  착 벽  사 에  차단한 후 진공 프 등

 착 닛 내 에 진공  공 하여 착  생시키

 원리  한다. 라  벽  곡 상에 라 실

링  연하게 변 시   차단하  것  가  핵

심  다.  달 하  하여 3  착 닛

 공통  벽에 하여 미시  벽  상에 라 변

어   차단하  실링 (고주  변 )  

 실링  거시  벽  상에 라 변 시 주  

주  변  어 다. 

계 안 1  경우 링 상  탄  매우  실리

 드가 실링  역할  한다.  실링  거시  

벽  상에 라 변 시  주  해 실리  드  상

에 상하 운동  가 한 피스 들  Fig. 1 (a)  같  착

어 고, 피스  삽 어  실린 에  압 가 채 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 (a) Design alternative 1      (b) Design alternative 2 

 

 

 

 

 

 

 (c) Tube structure of the design alternative 3 

Fig. 1 Structures of the three design alternatives 

 

워   압   통해 피스  삽  든 

실린  사  게  수   어 다. 

라  착 닛  벽에 러  , 벽에 하  실리  

드  가 거시  벽  돌 에 해 리게  

그  피스  벽   향   라가게 

고   연결  에 해 벽  움   

에 치한 피스  실링  벽 향 어내어 거시

 변 시  주게 다. 

계 안 2  경우 실링   계 안 1 과 동

하다. 하지만, 계 안 2  주  변  탄  매우 

  상  실리  드   탄  매우 큰 

우 탄 재질  뼈 가 삽 어   마치 개

리  닥 나 우산살  삽 어  우산과 같  

 갖고 다. 뼈   하 , 링 상 실링  거

시  변  벽  상에 라 하게 어날 뿐만 아

니라, 뼈  통해 실링  실링에 필 한 하  

달 게 다. 

계 안 3  경우  실링  한 든 가 

계 안 2  동 하다. 다만 계 안 3  경우 실링 가 

얇  고무 필   도  양  브 상  하고  

 

 

 

 

 

 

 

 

     

Fig. 2 Prototypes of the three design alternatives 
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고  브가 벽 에 해 실링  하게   가

지고 다. 고무 필  매우 연한 재질  뿐 아니라 

브 내에  체가 게 동하  브 상  변

 문에 벽  상에 라 연하게 실링 가 변  수 

  가지고 다. 브  쪽  얇  고무 

필  스커트가 Fig. 1 (c)  같  돌 어 어 가  실

링   담당하게 다. 
 

3. 흡착 유닛 능 시작품의 부착력 실험 
 

 시  착  실험  해 Fig. 3 과 같  

다양한 벽  상  가지  260mm*390mm 크  착벽

 스트 피스가 었다. 착 벽  스트 피스  

매끈한  물  3   스   편차  

가지  곡(  편차 20mm @ 폭 50mm,  편차 3mm 

@ 폭 10mm,  편차 0.1mm @ 폭 1mm)  가지  

 각각 포함하고  들   합   포함

하고 다. 스트 피스  가  고주  ( 편차 

0.1mm @ 폭 1mm) 곡  크리트나 리  수   

거칠  하   편차 20mm  곡  가

진 주   랜 한  가진 암벽 등  에  

찰  수   편차 다.  

착 닛  착  시험  Fig. 3  스트 피스  각 

곡 과 실  크리트 벽 에  스프링 울  

하여 측  었  진공 에 지  KNF 사  N838 진공

프(40W, 무게 2.2kgf)  하여 공 었다. 실링 과  

단하  하여 SMC 사  압  (PSE511-M5)  NI

 수집보드(PCI-6221)  하여 착 닛 내  진

공 압  측  하 다. 

측  착  Table 1  Table 2  같  착시  

착 닛 내  진공 압  착에 공하  경우에  

 -800mbar~-830mbar 수 었다. 사  진공 프  

 곡 (압 - 량 곡 )  참 할  착 닛과 벽  

사  공   매우  수 ( 당 1 리  수 )  

알 수 었다. 

 

4. 결론 
 

규칙한 수직 벽  등  에  가 한 착 

닛   시  하여 다양한 상  벽 에  

 

Table 1 Attachment force (normal to the wall surface) 

 
Table 2 Attachment force (parallel to the wall surface) 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
Fig. 3 Test piece of the absorption wall 

 
 

 

 

 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

   

Fig. 4 Attachment test on the test piece wall surface and grooved 

concrete wall surface 

 
착  측 해 보았다. 다양한 크  곡  가지  벽

에 착  가  하 ,  착  10kgf 다. 개

 착 닛  경우 비  경량  진공 프  사 하

여 착  생시키  것  가 하고 다양한 크  

곡   에 도  량  아 등  에 실린 

한 개  프  여러 개  착 닛에 진공  공 하  

것  가 하  문에 실  등  에   가

한 수 라 할 수 다. 재  실  에 하

 하여 벽 에 해 수평 향 착  가 시키고  

큰 크  (Groove)   에  착  가  하

 것   계 변수   하  한 공학  

해 과 계 개 에 한 연  진행 다. 

 

후  
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Surface Profile Design 1 Design 2 Design 3 

0.1mm height difference  
@ 1mm length scale 

9~10kgf 3.5kgf 4kgf 

3mm height difference  
@ 10mm length scale 

9~10kgf 3.5kgf 

20mm height difference  
@ 50mm length scale 

6.5kgf 3.5kgf 

Combination of above 3 surface profiles 3kgf 3.5kgf 

Grooved concrete wall surface 9kgf 3.5kgf 

Fail to 
attach 

Surface Profile Design 1 Design 2 Design 3 

0.1mm height difference  
@ 1mm length scale 

2kgf 1.5 kgf 2.5kgf 

3mm height difference  
@ 10mm length scale 

2 kgf 1.5 kgf 

20mm height difference  
@ 50mm length scale 

1~1.5 kgf 1.5 kgf 

Combination of above 3 surface profiles 1~1.5 kgf 1.5 kgf 

Grooved concrete wall surface 1~1.5 kgf 1.5 kgf 

Fail to 
attach 
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