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1. 서론 
 
농업은 인류가 살아가는데 있어서 가장 

기본적으로 만족되어야 할 식량을 안정적으로 

공급하는데 있어서 중요하다. 하지만 농업이 

사양 산업으로 전락하고 농업인구의 

고령화라는 내부의 요인에서부터 자유무역협정 

(FTA)로 인하여 우리나라 식량의 대외 

의존도를 심화 시키는 외부 요인까지 

우리나라의 농업에 대한 전망이 좋지 않기 

때문에 문제 해결방법을 모색하는 것이 

시급하다. 농기구의 현대화 및 자동화로 

이러한 문제점들을 해결해 나가고 있지만 

제초에 있어서는 제초제와 같은 약물에 

의존하는 것이 전부이다. 제초제는 인력으로 

하는 것보다는 빠르고 손쉽다는 장점이 있으나 

뒤따르는 환경오염 및 인체에 해를 가한다는 

점에서 지양해야 하는 방법이다. 친환경 제초 

방법으로 오리 농법과 우렁이 농법들이[3] 

개발되어 시행 되었으나, 생산성이 저하되고, 

오히려 환경 생태계를 악화시켜 대체방법으로 

사용되지는 못하였다. 제초의 자동화를 위하여 

일본의 기후현 연구소에서는 아이가모라는 

로봇을 개발하였고,[1] 우리나라에서도 

㈜나인티 시스템에서 제초용 로봇을 

개발하였다.[2]  

 

 

 

 

 

 

아이가모는 제초율 80%이지만 주간의 잡초는 

제거를 하지 못하는 단점이 있고, 나인티 

시스템에서 제작한 로봇은 30kg 의 중량으로, 

작동하는데 있어서 불편한 점이 있다. 본 

논문에서는 이러한 제초 로봇을 개발하면서 

잡초제거를 효과적으로 수행할 수 있는 바퀴에 

대해 연구한 것을 서술하고자 한다. 

 

2. 잡초 제거 로봇 바퀴 설계 
 

벼 같은 경우 생장이 빠르기 때문에 

제초로봇은 모가 심어지고 15 일 이후부터 약 

한달 사이의 기간에 모와 모 사이에 자라는 

잡초를 제거하기 위하여 사용된다. 본 

연구에서 개발하고 있는 잡초 제거 로봇은 

주간과 조간 사이에 자라고 있는 잡초들을 

흙을 뒤집는 형태로 잡초자체를 제거하는 

방법과 흙탕물을 일으켜 광합성 작용을 하지 

못하게 하여 상대적으로 키가 작은 잡초들이 

성장을 하지 못하도록 하는데 초점을 맞추고 

있다. 이중 땅을 갈아엎는 역할을 하는 바퀴는 

핵심부품중의 하나로, 로봇의 전체 퍼포먼스에 

가장 큰 역할을 한다. 일본의 아이가모와 

우리나라의 ㈜나인티 시스템에서 개발된 제초 

로봇들은 모두 트랙형태의 바퀴를 가지고 있다. 

트랙형태는 여러 지형을 갈 수 있다는 장점을 

가지지만 시스템이 복잡해지고 무거워지는 

단점을 가지고 있다. 사용되는 환경이 

진흙이라는 점에서 복잡하고 무거워지는 

시스템은 적절하지 않기 때문에 일반 바퀴의 

형태를 진흙에서 잡초를 제거하기에 최적화된 

형태로 설계 하였고, 아래 그림과 같다. 
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Fig. 1 Aigamo(Japan, left), Ninetysystem(Korea, right)
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설계된 바퀴는 림(rim) 부분이 있어서 

평지에서도 pitch 방향으로 균형을 잡을 수 

있도록 설계 되었다. 제안된	 바퀴는	 작동	 시,	
땅을	 갈을	 수	 있도록	 삼각형	 모양의	
톱니바퀴를	 가지는	 형태이다.	 잡초가 모내기 

후 15 일이 되었을 경우 평균 20mm 정도의 

깊이로 뿌리를 내리므로 삼각형의 한변 x 를 

파라미터화하였으며, 그 사잇각은	 땅을	 파는	
이등변	 삼각형의	 개수와	 진흙으로	 인한	 증가된	
무게와	 관련이	 있으므로	 Ɵ 로	 정의하였다.	
바퀴의	너비	 w는	조간사이(30cm	 )보다	작으며	
로봇의	 크기에	 비례하도록	 40mm 로	 정하였다.	
진흙으로	 증가된	 무게는	 사용하고	 있는	 모터에	
부하를	 증가시키므로,	 이를	 이용하여	 바퀴의	
파라미터를	최적화	하였다. 
 

 

 

여기서 삼각형의 부피의 절반 크기만큼의 흙의 

질량이 증가된다고 가정하였고, 증가된 흙의 

질량은 아래 식과 같다.  

 

 

 

3. 무논환경 테스트 
 

보통의 로봇 연구에서는 설계 이후 

시뮬레이션을 통한 검증을 하는 것이 보통이나 

진흙을 모델링을 하는 방법이 정의하기 

어려우며, 개발된 시뮬레이션 툴도 없기 

때문에 본 연구에서는 무논환경을 구성하였고, 

제안된 바퀴를 테스트 해 보았다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. 결론 
 

제안된 바퀴는 초기의 설계 목표인 흙탕물 

발생과 잡초제거에는 탁월한 효과를 보였으나, 

회전을 하는데 있어서 삼각형의 홀 부분으로 

진흙의 유입이 생겨 원활한 작동을 하지 

못하는 것을 알 수 있었다. 따라서 추후 

연구에서는 회전을 고려한 바퀴의 설계와 

테스트를 할 예정이다. 
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Fig. 2 Proposed Design of Wheel 
for Paddy Weeder 

Fig 3Rice Field(left), Developed Robot(right)  

442




