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Fig. 1  Planetary gear train using RGM

Fig. 2  Schematic for RPG system

Fig. 3  Schematic for CRG system

1. 서론

어 시스 (planetary gear system)   

어  심  어가 캐리어에 고정 어 회

전하고, 다시 링 어가 어  감싸는 조  

다수  어  할 경우 하  산시키

는 효과가 어 수 과 제한  공간에  다양한 

회전비  얻  수 는 점  다. 하지만 루

트 치형 특 상 엄  치형 계  가공 정도에 라 

운동정 도, 내 수   진동과  등 능 전

에 향  주게 다. 에  산업 현 에 는 

전 치형 어  사 하 도 한다.  

근 한 쪽 어  러(또는 핀)  체하여 

어 치 에  생하는 상  도  고 

운동  가시   능  할 수 는 러 

어 커니 (roller gear mechanism, 하 RGM)에 

한 연 가 활 히 진행 고 다. 에 본 문에

는 RGM 시스  엄 치형 계  도 하여 

어 시스 (Fig. 1참조)  계하는  

제안하고, 전산원  계 동화 프 그램  개

하여  검 하고  한다.

2. 시스템 구성

RGM  어 시스  러 피니언  

어 , RPG 시스  치형(Fig. 2참조)(1)   

어 , CRG 시스  Type #1(Fig. 3 참조)(2) 치형

 링 어  조합함  할 수 다.   

RPG  CRG  시스  조합에 한 어 

시스  계 제원  Fig. 4  같   시스

 동  러 피니언   계 므  러 

피니언  심에  러 심 지  거리( ), 

러 경( ), 치형수정량( )과 각 시스  치

연 계수(, )  어  개수()  
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Fig. 4  Schematic for planetary gear train

Design parameters
Values

Case 1 Case 2

Position radius of roller, (mm) 25 25

No. of sun gear teeth,  9 11

No. of planetary gear teeth,  12 11

Roller radius of planetary gear,  (mm) 3 3

Profile modification, (mm) 0.8 0.8

Sun gear addendum extension factor,  1.1 1.1

Ring gear addendum extension factor,  1.5 1.5

No. of planetary gears,  3 4

Table 1 Design parameters

(a) Case1 (b) Case2

Fig. 6  AutoCAD™ imported results

Fig. 7  Simulation using "rPGT V1" program

(a) Case1 (b) Case2

Fig. 5  Design results using "rPGT V1" program

는 것  특징 다.     

3. 설계 자동화 프로그램 개발

RGM  어 시스  엄  치형 여  

 동  시뮬  통한 치 간  검 하  

해 전산원  계 동화 프 그램  "rPGT V1"

 개 하 다. "rPGT V1"  Visual C++ 6.0에  

었고, OpenGL 그래픽 환경  지원한다. 

 검  해 Table 1과 같   어  

어 수 그리고 어  개수  달리하는 

 가지 제원  고 하 고,  "rPGT V1" 

프 그램  통해 계한 형상들  Fig. 5에 나타내

었다. 또 AutoCAD   형상  Fig. 6에 

도시하 다. 그리고 Fig. 7과 같  링 어  고정한 

상태에  시뮬  수행하 고, 러 피니언

 적  통해 치 간  생하지 않  확 하

다. 상  과정들  통해 RGM  어 

시스  계 적합  여  검 하 다. 

        

4. 결론

본 문에 는 RGM 시스 에  RPG  CRG 

Type #1 시스  조합에 한 어 시스  

하는  제안하 다. 또한 전산원  계

동화 프 그램  개 하여 계 적합  여  

검 하 다.    
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