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1. 서론

기존 고층 건물의 외벽 도장작업은 근로자가 옥상에 설치

된로프에의지해외벽을좌우및하향으로이동하며도장작

업을 수행한다. 외벽 도장작업은 근로자의 실수나 로프의 안

전성 결함이 생명과 직결되는 위험한 작업으로 작업 숙련도

와 관계없이 전체 작업자들에게 추락재해의 위험성에 항상

노출되어 있다. 작업자의 숙련도에 따라 작업 생산성의 차이

가 크며, 일정한 도장 품질의 확보가 어렵다. 또한, 유해물질

의 비산으로 인해 작업자의 건강에 장애가 발생하기도 한다.

최근 이러한 문제를 해결하기 위하여 고층 건축물의 외벽

도장작업을 위해 도장작업 인력의 투입 없이 안전하게 도장

작업을 수행할 수 있는 도장작업로봇의 수요가 높아지고 있

다. 본 연구에서는 도장로봇이 도장벽면을 따라서 상하좌우

로 이동할 경우 도장로봇의 움직임을 지지할 구조부에 대해

구조부의 형상을 모델링하고, 도장로봇의 하중에 따른 구조

해석을 수행하여 안전성 확보가 가능한 제품의 제작이 가능

하도록 제품 설계 최적화를 수행하였다.

2. 도장로봇 시스템

그림1은고층건물의외벽도장로봇전체시스템을나타낸

다. 도장로봇과 양중장치 및 클램프 고정방식의 양중장치 지

지부로 구성된다.

외벽

양중장치
지지부
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[그림 1] 고층 건물 외벽 도장로봇 시스템

3. 도장로봇 지지 구조부 모델

그림2는도장로봇시스템의지지부모델의구조해석을위한

유한요소 모델 및 경계조건을 나타낸다. 전체 구조물의 소재

는 SS400소재로 붐대 끝에 200kg의 하중이 작용하며, 147만

개로 element를 생성하여 해석을 수행하였다.
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요 약
최근고층건축물의외벽도장작업을위하여도장작업인력의투입없이안전하게도장작업을수행할수있는도장작
업로봇의수요가높아지고있다. 본 연구는도장로봇이도장벽면을따라서상하좌우로이동할경우도장로봇의움직임
을지지할구조부에대해구조부의형상을설계하고, 도장로봇의하중에대한구조해석을수행하여구조안전성을확인
하였다.
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[그림 2] 클램프 구조방식 지지부의 유한요소 모델 및 경계조건

4. 구조해석 결과

그림3은 1차해석 결과 붐대와 붐대의 이동을 위한 롤러부

분에 최대 응력이 발생하여, 롤러부분에 구조보완을 통해 구

조해석 수행하였다.

[그림 3] 롤러부 구조보완

그림4는 구조해석 결과를 나타내며, 구조부 전체에 발생하

는 deformation 값은 최대 6.7mm이며, 최대응력이 약

167MPa, 최대응력이발생하여, 구조적안전성을확인하였다.

[그림 4] 구조해석 결과

5. 결과

도장로봇의 움직임을 지지할 양중장치 중 지지부에 대해

클램프 방식의 구조부 형상을 설계하고, 도장로봇의 하중에

안전성확인을 위한 구조해석을 수행하였으며, 영상인식기반

외벽도장벽면인식, 도장경로생성및원격제어가가능한도

장로봇 개발을 수행하고 있다.
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