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서론1.

근 공 계 살펴보 복합 , ,

다 가 계 트 드 다 지만 빠 고.

한 계가 아니 아주 큰

계 양극 것 본다 핸드폰 등.

고 하게 변 어 가는 에는 빠 고

함 하는 계가 할 것 고,

그린 에 지 나 각 시

어가는 산업 항공 산업, ,

등에는 가 하는 변 것

다 동차 우주 항공 생산. , ,

가 공 물 가공 가능한 PLANER,

등 공 다량5AXIS MCT, CNC BORING M/C

탑재 가능한 하고 는 므ATC

에 할 수 는 주변 계 동공 치

개 필 가하고 다.

매거진에 내 어 는 공 주

치 지 동시 주는 체 동 수직수․

평 복합사 가능하 공 계,

에 합한 매트릭스 매거진 타 동공

치 개 진행 에 다.

본 문에 는 러한 수직 수평 복합 동공

치 개 컨 계

물 상 동

검 하 다 본 문 다 과 같다 에. . 2

는 컨 과 동역학 해 에Hybrid ATC

해 술하고 마지막 에 는 본 문3

결과에 해 술한다.

의동역학해석2. Hybrid ATC

수직 수평 복합 동공 치 동 는

상태 무 하게 향ATC

동 하나 향에는 차 가 다 라, .

계 단계에 든 상태에 는 운동

학 능 만 할 수 도(Kinematic) ATC

하는 핑 스프링 에 한, ,

검 후 보 포함한 동 필

하다 컨 나타내고. Fig. 1 Hybrid ATC ,

는Fig. 2 Vertical Alignment Horizontal Alignment

나타낸다.

Fig. 1 The 3D Model of ATC System for Hybrid

Fig. 2 Horizontal & Vertical Alignment

해당 시스 에 과ATC ARM

같 하는 들 핑 도,

지하 시 생하는 원심 등

하 견 내는 어링 등 고 할 수 다.

는 운동학 건 한 시뮬

통해 는 크 산 하여,

동 크 각 도 하고( x ) ,

컨 단계에 검 감 합-

한지 검 한다 여 에 감 하 닉 드.
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라 브 하 다.

는 운동학 건 다 과 같다. 1)

포지 닝 한 건Changer Ass'y 3

각 도 하는15rpm 120deg Swing

운동 그리고 에 착 는 건 편하, Gripper

양하 건 하 고, , 2) Arm Ass‘y

건 각 도 하30rpm 180deg

는 건 하 다.

운동 경우 하 닉 드라 브 심Swing ,

운동 하는 체 Moving Parts

무게는 보는200kg , Kinematic Fig. 3

같 각가 도 약 동안(a) 90deg/sec 1.33

가 같 각, Fig. 3 (b) 120deg Swing

변 생 하 다 는 상. Fig. 4 Vertical Alignment

태에 양쪽 에 각각Gripper 35kg

고 도 하는 경우 등각 도운동 지하120 ,

해 는 크 시간 답 나타낸다.

(a) The Profile of the Angular Velocity

(b) The Profile of the Swing Angle

Fig. 3 Profiles of Swing Motion

Fig. 4 The Consumed Torque Response for

Swing Motion

컨 단계에 해Changer Ass'y

검 는 격 도Swing 2,000rpm,

격 크 하 닉드라 브 감 비9.55N ,

는 동 단 격1:80, 65%

도는 격 크는 다 해 결35rpm, 496Nm .

과 생 시 상태가Swing Vertical Alignment

큰 크 가 는 것 측 약

산 었다460Nm . 1.08(=496Nm/460Nm)

크 비 가 실 사 에 어 크가

감 합 필 할 것 사료-

다 경우 격 도는. Arm Ass'y ,

격 크는 하 닉드라3,000rpm, 2.55Nm ,

브는 감 비 가지1:81 70% ,

동 단 격 도는 격37.04rpm,

크는 다 해 결과144.585Nm . Arm Ass'y

생 시 상태, Vertical Alignment

편하 한쪽에만 하고 는 경( Gripping

우 는 경우에 가 큰 크 가 는)

것 측 약 산 었다99.5Nm . 1.45

크 비 가 컨 단계에 하게

었 알 수 다.

결론3.

본 문에 는 는 운동학Hybrid ATC

능 든 상태에 만 할(Kinematic)

수 는 동 검 에 해 술하 다 차후 진행.

할연 내 해당 치 도향상

가격경쟁 한 주 상,

검 상변경에 달 해 병행,

하여 매트릭스 매거진 포함한 주,

가진원 사 주 수 내에 험 주 수가

생하지 않도 검 하고 한다.
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