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1. 서 론 

본 연구는 산업용 로봇인 취출로봇의 취출선단이 

정확한 위치에서 취출을 할 수 있게 진동을 저감하

는 연구이다. 취출 로봇은 사출물을 한 곳에서 다른 

곳으로 이송시키는 자동화 로봇이다. 현대 산업에서 

자동화 로봇은 광범위하게 많이 쓰이고 있다. 취출 

로봇의 경우, 정적 상태에서의 취출 선단의 안정성 

확보가 가장 중요한 인자이다. 취출 선단의 안정성

이 확보되지 않으면, 정확한 위치에서의 취출이 되

지 않아 불안정적인 작업이 된다. 본 연구에서는 취

출로봇의 동적 거동을 보다 정확하게 나타낼 수 있

는 유한요소모델을 정립하는 것이 목표이다. 이를 

위하여 유한요소해석과 같은 시뮬레이션과 이용하여 

그 모드해석을 수행하고, 실험을 통해서 검증을 수

행하였다. 분석하는 과정에서 용접효과를 고려하여 

실제와 유사한 동적 거동이 나타날 수 있는 유한요

소모델을 정립하였다. 정립된 모델을 분석함으로써 

실제와 유사한 결과를 도출하였다. 

 

2. 취출로봇의 동적 특성 분석 

로봇 시스템으로부터의 진동 모드 형상을 구하기 

위하여 시스템분석 방법인 모드실험을 수행하였다. 

모드실험에 대한 실험장치의 구성은 그림 1 과 같이 

시스템에 가진을 하는 충격 해머, 가진에 대한 응답

을 분석하는 가속도계, 신호를 증폭하는 증폭기, 가

진과 응답의 신호를 분석하는 FFT 분석기로 구성되

어 있다. 모드실험을 통해 구조물에 대한 일련의 주

파수응답함수를 구하였으며, 이들 주파수응답함수로

부터 고유진동수와 고유모드를 추출하였다. 

먼저, 주요부품인 주행축과 전후축에 대한 고유진

동수를 추출하였다. 그림 2 는 주행축에 대한 주파수

응답함수를 나타내고 있다. 실험 조건은 Free-Free

상태로 하여 실험을 수행하였다. 분석 결과 주행축

의 고유모드는 1 차 179Hz, 2 차 253Hz, 그리고 3

차 266Hz 가 나왔다. 또한, 전후측의 고유모드는 1

차 79.5Hz, 2 차 90.5Hz, 그리고 101.3Hz 로 나왔다.  

 
그림 1. 시스템 분석 실험 구성도 

 
그림 2. 주행축에 대한 주파수응답함수 

3. 취출로봇 주요부품에 대한 유한요소해석 

취출로봇의 주요부품인 전후측과 주행축에 대한 

유한요소모델을 정립하였다. 요소타입은 Solid95 로

서 3 차원 요소타입이다. 물성치는 철로 하여 입력하

였다. 그리고 전후축과 주행축은 모두 용접을 고려

하여 모델을 정립하였다. 정립된 모델을 그림 3 에 

나타내었다. 정립된 모델을 가지고 모드해석을 수행

하였다. 모드 해석 결과 주행축의 고유모드는 1 차 

175.5Hz, 2 차 252.5Hz, 그리고 268Hz 로 나왔다. 

또한 전후축은 1 차 72.3Hz, 2 차 92.2Hz, 그리고 3

차 101.6Hz 가 나왔다. 이러한 결과들은 실험결과와 
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거의 일치함을 알 수 있다. 따라서 용접효과를 고려

한 유한요소모델이 실제의 모델에 많이 유사함을 알 

수 있다. 그림 4 는 주행축과 전후축의 모드형상을 

나타내고 있다. 고유모드는 1 차만을 나타내었다. 

 

 
(a) 주행축 

 

 
(b) 전후축 

그림 3. 유한요소 모델 

 

 

 
(a) 주행축 

 

 
(b) 전후축 

그림 4. 1 차 고유모드 

 

4. 취출로봇 전체 조립품에 대한 유한요소해석 

주요부품들의 정립된 유한요소모델을 바탕으로 하

여 로봇 전체 조립품에 대한 모델을 수립하였다. 그

림 5 에 간략화된 모델을 나타내고 있다. 정립된 모

델을 가지고 모드해석을 한 결과 1 차 15Hz, 2 차 

17.5Hz, 그리고 3 차 24.5Hz 로 나타났다. 그림 6 은 

전체 조립품의 1 차 모드를 나타내고 있다. 

 

 
그림 5. 간략화된 취출로봇 모델 

 

 

 
그림 6. 1 차 고유모드 

 

 

5. 결  론 

본 연구에서는 취출로봇에 대한 유한요소모델을 

정립하는 것이 목표이다. 취출로봇의 주요부품들의 

모델을 수립하였고, 정립된 모델에 용접효과를 부여

하여 실제와 더욱 유사한 동적 거동을 보일 수 있는 

유한요소모델을 정립하였다. 주요부품들의 정립된 

유한요소모델을 바탕으로 하여 취출로봇 전체 조립

품에 대한 유한요소모델을 정립하고 분석하였다. 
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