
(사)한국건축시공학회 2022 봄학술발표대회 논문집(제22권 1호, 통권 제42집)2022. 4. 20~22. 중흥골드스파&리조트 

- 144 -

1. 서  론

1.1 연구의 목적
먹매김 자동화 로봇은 작업위치로 이동하여 정지 후 먹선을 그리고 다음 작업위치로 이동하여 작업을 반복하는 프로세스를 

가진다[1]. 이러한 프로세스는 각 작업지점을 이동하는 이동경로가 먹매김 작업시간에 영향을 미치기 때문에 로봇의 이동경로
의 설정이 매우 중요하다[2]. 로봇의 이동경로를 최소화하기 위해서는 우선적으로 로봇의 동작을 기반으로 지점별 이동시간을 
산정하는 방법이 요구된다. 이에 본 연구는 먹매김 로봇의 작업경로 설정을 위해 로봇동작 기반의 작업시간을 산정하고 이를 
최소화하는 최적경로 탐색방법을 제안하고자 한다. 

2. 먹매김 로봇 작업경로 탐색

2.1 먹매김 로봇 동작 분석
먹매김 로봇은 직렬바퀴와 회전부를 통해 직선주행, 사선주행, 제자리 회전이 가능하다. 로봇의 주행능력을 바탕으로 로봇이 

가장 이동 프로세스를 최소화 할 수 있는 방법으로 주행동작을 설정하였다. 로봇의 지점 간 주행동작은 지점 간 최소거리로 직
선으로 이동 후에 먹선을 그릴 수 있는 방향으로 회전하는 방식이다. 구체적인 로봇의 주행동작은 3단계로 구분되며 그림 1과 
같다. 먼저 로봇은 작업 완료 후 다음 작업지점을 판단하여 다음 작업지점의 이동지점으로 직선으로 이동한다. 이동지점은 로봇
의 크기를 고려하여 작업지점에서 600mm의 이격거리를 가진다. 다음으로 로봇은 이동지점 도착 후 마킹부의 위치를 파악하여 
먹선을 그리기 위한 회전을 수행한다. 마지막으로 회전완료 후 로봇은 작업지점으로 이동한다. 

2.2 먹매김 로봇 작업경로 시간산정
먹매김 로봇의 이동시간을 산정하기 위해서는 단계별 이동시간을 측정해야 한다. 직선이동시간은 길이로 산정할 수 있으나 

회전시간은 로봇의 방향에 따라 변화된다. 회전시간 산정을 위해서는 작업지점의 수직부재의 먹선 방향의 인식이 중요하며, 이
를 각 작업지점별로 4개 방향으로 구분하는 작업이 필요하다. 이에 각 작업지점별 먹선의 위치를 a,b,c,d의 네 방향으로 구분
하였고 이를 매트릭스로 구성하여 각 작업지점별 회전에 필요한 시간을 산정하였다. 
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그림 1. 먹매김 로봇 이동 프로세스

이를 바탕으로 로봇에 이동에 걸리는 시간은 식(1) 과 같다.

  
  



                                                             (1)

     Tm : 로봇의 이동시간
     Mi : i 작업지점에서 i +1 이동지점까지 이동시간
     Ri : i 이동지점에서 회전시간
     Wi : i 이동지점에서 작업지점까지 이동시간

Ri 는 회전관계의 매트릭스를 활용하여 해당하는 시간을 산정하며, Wi 는 600mm 수평이동시간을 결정값으로 입력한다. Mi 
는 지점 간 직선거리로 산정한다. 이를 활용하여 Tm을 최소화할 수 있는 최적화 알고리즘을 활용한다면 먹매김 로봇의 작업기
간을 최소화 할 수 있는 작업지점의 순서를 도출할 수 있다. 

3. 결  론

본 연구는 먹매김 로봇의 최적이동경로 도출을 위한 기초연구로 먹매김 로봇의 동작을 분석하여 먹매김 로봇의 지점 간 이동
방식을 도출하고 이를 통해 로봇의 이동시간을 산정하는 방법을 제안하였다. 본 연구의 결과물은 추후 최적화 알고리즘을 통해 
먹매김 로봇의 작업시간을 최소화 할 수 있는 경로탐색에 활용될 수 있으며, 로봇의 이동시간을 줄여 로봇운영의 효율을 높이
고 먹매김 작업의 생산성 향상에 기여할 것으로 기대된다.
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