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1. 서론

도심 인구 가속화로 인해 교통체증이 심화되면서

이로인한 피해가 증가하고 있다. 또한, 라이프 플랫

폼이 활성화되며 물품 운반 산업이 빠른 속도로 성

장 중이다. 이를 해결하기 위한 수단으로 하늘길을

활용하는 VTOL 기체를 제작한다. 신속성 및 유상

하중 확보를 위해 틸트로터 메커니즘이 적용된 기체

를 제작하며, 전후방 틸트 메커니즘과 플랩 시스템

을 적용하여 안정성을 보장할 수 있도록 한다.

2. 틸트로터형 VTOL 기체의 요구사항

도심항공모빌리티에서의 경쟁력을 확보하기 위해

서는 수직이착륙이 가능해야 하며, 많은 탑재량과

신속한 이동이 확보되어야 한다. 또한, 안정적인 통

신 시스템이 구축되어야 하며, 일반 사용자들이 쉽

게 사용할 수 있도록 편리한 접근방식과 직관적인

인터페이스가 제공되어야 한다.

따라서 본팀은 틸팅 메커니즘을 도입한 항공기

형태의 기체를 제작하여, 수직이착륙이 가능하고 순

항 시 Rotor 축의 회전을 통해 높은 추진력을 통해

신속하게 비행할 수 있는 틸트로터형 eVTOL을 개

발하였고, 신속성과 안정성을 모두 향상시킬 수 있

는 방안에 대한 연구를 진행하였다.

3. 개발 내용

신속성 향상을 위한 방안으로 Quad-Tilt-Rotor

시스템을 도입하였다. BLDC모터 각각에 부착된 4개

의 서보모터를 회전시켜 Quad-Tilting을 구현을 통

해 기체가 천이구간에서 높은 추력을 확보하여 안정

성을 확보함과 동시에 기체의 최대 비행 속도를 향

상시켜 신속성을 높였다.

(그림 1)

Quad-Tilt-Rotor(상단)/Dual-Tilt-Rotor(하단)

메커니즘에 따른 기체 속력

멀티콥터 모드, 고정익 모드가 전환되는 천이구

간의 안정성 확보하기 위해 플랩을 통한 고양력을

발생시킨다. 고양력 확보를 통해 천이 거리와 실속
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요 약

틸트로터형 VTOL 기체의 천이 안정성 확보 방안으로 전후방 틸트 메커니즘과 Flap 시스템을 적용하였다.
경량화를 위해 세미모노코크 구조의 기체 설계와 해석을 진행하였다.
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속도를 감소시켜 천이 구간의 안정성을 강화하였다.

(그림 2)

Quad-Tilt-Rotor(상단)/Dual-Tilt-Rotor(하단)

메커니즘에 따른 기체 Pitch 각도 변위량

 

4. 자율비행 메커니즘

GPS, Lidar 등의 센서들을 사용하여 자동 수직

이착륙과 자율비행을 수행한다. 기체는 비행 과정에

서 멀티콥터 모드, 고정익 모드로 나뉘며 멀티콥터

모드일 경우 모터에만 의존하여 자세, 위치, 속도제

어를 수행한다. 고정익 모드일 경우 모터를 통해 전

진 추력을 확보하며, Aileron을 통해 Roll 방향 제어

를, elevator을 통해 Pitch 방향 제어를, rudder를 통

해 yaw 방향 제어를 수행한다.

   텔레메트리를 통해 지상국과 장거리 무선통신을

하며, UAM 기체에서 지상국으로 기체 상태 데이터

를 송신하고, 지상국애서 UAM으로 MISSON 명령

을 송신한다. 이를 통해 실시간으로 기체의 상태를

파악하며 기체의 자율 비행 및 비상 상황 대처가 가

능하다.

(그림 3) 기체와 지상국간의 통신 구조도

5. 경량화 및 구조적 안정성 검증

경량화를 위해 발사나무로 기체를 제작하며 세미

모노코크 구조를 적용하여 설계한다. 이를 통해 유

선형 설계를 가능하게 하며, 내부공간을 효율적으로

사용할 수 있도록 한다. 이후 인장과 압축 하중에

대해 응력 분산이 가능하도록 former를 배치한다.

이러한 과정을 통해 기체 설계를 수행하고 구조 해

석을 통해 기체의 안정성을 확보한다.

(그림 4) Quad-Tilt-Rotor 메커니즘과 Flap

시스템이 적용된 기체 3D 모델링

6. 기대효과

천이, 역천이 과정에서 발생하는 양력 손실로 인

한 불안정성을 Quad-Tilt-Rotor 메커니즘과, Flap

시스템을 통해 극복할 수 있도록 한다. 또한, 모터의

고장시 Quad-Tilt-Rotor 메커니즘을

Dual-Tilt-Rotor 메커니즘으로 변환하여 상황에 따

른 비상 구동이 가능하도록 한다.
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