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1. 서론

OPPAV는 한국항공우주연구원이 개발 중인 전기추진 수

직이착륙기이다[1]. OPPAV는 날개에 장착된 프로펠러의 자

세를변화시켜수직이륙후고정익비행을한다. 본 논문에서

는이러한특성을가진 OPPAV의 날개하중 계산사례를소

개한다.

2. 본론

OPPAV는 그림 1의 좌측과 같이 이착륙시에는 전방의 4

개의프로펠러가날개의수직방향이된다. 후방의 4개의프로

펠러와 함께 날개 수직 방향으로 추력을 발생시킨다. 고정익

비행시에는그림 1의 우측과같이전방의 4개의 프로펠러가

날개와 평행하게 된다.

[그림 1] OPPAV, (좌) 수직이착륙, (우) 고정익 비행 [1]

[그림 2] OPPAV 날개 하중, (좌) 수직이착륙, (우) 고정익 비행

이러한 특성으로 인해 OPPAV의 날개는 수직이착륙 시에

그림 2의 좌측과 같이집중하중을 받고 고정익모드 비행 시

에는 그림 2의 우측과 같이 분포하중을 받는다. 날개에 가해

지는 하중의 총합이 동일할 경우, 그림 2 좌측의 집중하중이

우측의 분포하중보다 더 큰 굽힘하중(Bending Moment)를

유발할 수 있다.

이륙 시 발생하는 집중하중은 그림 2의 좌측과 같이 분포

시켰다. 고정익 모드 비행 시 발생하는 분포하중은 그림 3의

패널(Panel)모델을 이용하여 계산하였다.

[그림 3] 분포하중 계산용 전산해석 모델
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요 약
OPPAV는 날개에 장착된 프로펠러의 자세를 변화시켜 수직이륙 후에 고정익 비행을 한다. 이착륙시에는 프로펠러의
후류가 지면으로 발생하도록 프로펠러의 자세를 조정하고, 고정익 비행 시에는 프로펠러의 후류가 항공기의 꼬리날개
방향으로 발생하도록 한다. 본 논문에서는 OPPAV 날개 하중의 계산 사례를 소개한다.
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[그림 4] 날개 굽힘하중 비교

이륙 시 발생하는 프로펠러 전체하중은 항공기 무게의 1.5

배를 가정하였다. 고정익 모드 비행 시 발생하는 분포하중도

항공기무게의 1.5배를가정하고계산하였다. 이륙시발생하

는집중하중에의한날개굽힘하중과고정익모드비행시발

생하는분포하중에의한날개굽힘하중을비교하면그림 4와

같다. 이륙시날개에작용하는집중하중은동일한크기의고

정익모드비행분포하중보다더큰굽힘하중을유발하는것

을 볼 수 있다.

3. 결론

OPPAV와 같이 추진기관을 날개에 수직으로 세워 이륙하

는항공기는이륙시날개에굽힘하중이작용한다. 이 굽힘하

중의크기는고정익모드비행시발생하는분포하중에비해

상대적으로 클 수 있다는 것을 확인할 수 있었다.
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