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서론1.

우리나라는 계 박건 가로 박건 기술 발12

달해 다 산업 특 상 박 건 및 지보수 련하여.

업 가 기피하는 업 도 업 고 업 수중 업, , ,

등 험한 업 많 계로 로 한 동 수 가

련 많 연 개발 진행 고 다, . 도 업

경우 로 고 차에 업 가 탑승 후 스프레 건

하여 도 업 수행하는 고령 숙련도에 따른,

도 질 고 업에 따른 사고 험 상존하므로 에

한 체 비개 필 매우 크다 본연 에 는 벽.

동로 도 경로 적 생 하고 생 경로에 해 동,

로 경로 종 제어알고리즘 개 하여 적 도 업

수행할 수 는 도 시스 개 하고 한다.

궤적생성2.
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Fig. 1 Outline of Painting robot system
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Fig.2 ,

table.1 .

Fig. 2 Parameter Definition for Path Generation

Table.1 Input & output parameter (mm)

택 업 역(W×H) 2148 × 1935

중첩 (ORH, ORW) 0.1, 0.2

차폭(DW×DH) 550 × 550

사폭(PW) 1120

에 도 중심까지거리CP (CPH) 600

사폭(PAW) 800

중첩폭(OH, OW) 80, 160

여폭(RW) 228

Fig.3 .
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. Fig.4 .

Fig.3 Flowchart of the reference path generation algorithm

Fig.4 Result of generated reference path

주행시험3.
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Fig.5 θ
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cmd = KΦ 1· + Kθ 2·d (1)

K1, K2

, ( ) (d)θ

선박외판도장로봇의도장경로생성및자율주행
Path Generation &Autonomous Tracking of Ship' hull Painting Robot

*#조 승1 김 대, 1, 박철휴1

*#C. S. Cho1(okrobo@dmi.re.kr), J. D. Kim1 , C. H. Park1
1 재 기계 품연 원 지능로 연( )

Key words : Painting Robot, Ship' hull, Unmanned Vehicle, Autonomous Tracking, Path Generation

87



한국정밀공학회 년도 춘계학술대회논문2010

( cmd) .Φ

.

K1, K2 . K1 K2

1.0 0.15 .

Fig.5 Definition of control parameter

CASE θ d cmdΦ

A 15 -100 0

B -15 0 -15

K1 K2 .

- K1 = 1, K2 = 0.15, - max < cmd < - maxΦ Φ Φ

- cmd · , ·Φ

(ref. Vel) × s.f( scale factor)

. Fig.6 . ,θ

d, b, d , d 0 .△ △ θ

Fig.6 Control block diagram

Fig.7 Fig.7(a) A 역에 동도 업 Sequence 나

타낸다. 기준 라 도 업 진행하다 각

역 각 지역에 도달하 도 paint 사 지하고,

△만큼 동한 후 다 로 동하기 하여 900 방향만큼

한다. 방향 루어지 △만큼 도 역 하

기 해 동한 후 paint 사 시 하고 다 로

진행한다.

(a) Move Forward (b) Stop Painting

(c) Move Backward (d) Rotation 900

(e) Move Forward (f) Start Painting

Fig.7 Tracking sequence for generated Path

3.2

Fig.8

. -150 , d -80mmθ

painting robot , Fig.9 , dθ

,

. 6m/min .

(a) (b)

(c) (d)

Fig.8 Result of path tracking (Intitial position - : 15, d: 80)θ

(a) Result of (b) Result of dθ

Fig.9 Experiment Result

결론4.
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