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1. 서론

  스마트팜및지능형농작업기분야는전세계적으로관심및

투자가 높은 분야이며, 국내 매년 15% 이상의 높은 성장률을

갖는분야이다. 세계시장의선점을위하여농작업의기계화에서

반자율형농업용기계와완전자율형농업용기계로이어지는단

계적이고시장지향적인기술개발필요하다. 농기계관련기술

은원천핵심기술및부품소재기술이선진국대비 70% 이하의

낮은수준으로 안전성, 편리성, 친환경화, 고효율화, 자동무인

화의형태로발전되는추세를보인다. 친환경구동시스템, 고효

율자동화기술개발에대응하는전기모터를이용한주행구동

장치및작업기구동장치개발그리고자율주행, 원격조종제어

등의핵심개발기술은단위기술로시스템개발의원천기술로

사용될수있으며, 또한포도밭농약살포및견인이가능한자율

주행스마트팜플랫폼개발을통해타농축산자동화기계개발

에 용이하게 적용 가능할 것으로 예상된다.

  본 연구에서는 스마트팜 플랫폼을 구성하는 장치 중 구동

과관련된핵심장치인조향장치에대한기구학분석과설계

검증을 위해서 동역학 해석을 수행하고자 한다. 

 

2. 해석 모델 정의

  스마트팜플랫폼조향장치의구성은핸들과연결되어전체

적인메인조향을담당하는조향장치, 앞바퀴와연결되어조

향동력을 전달하는 링크 암, 링크암과 연결되어 동력을 전달

하는 바퀴 지지대, 구동바퀴로 [그림 1]과 같이 구성된다.

[그림 1] 스마트팜 플랫폼 해석 모델

[그림 2] 스마트팜 플랫폼 조향장치 해석 모델 정의
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요 약
본 논문에서는 스마트팜 플랫폼을 구성하는 장치에서 구동과 관련된 핵심 장치인 조향장치에 대한 기구학 분석과 설계
검증을위해서동역학해석을수행했다. 메인조향장치의회전각도와링크암구조로연결된장치에서실제로바퀴의최대
회전 각도에 대한 기구학적으로 분석하고 조향 속도에 따른 필요한 회전동력을 동역학 해석을 통해 도출했다.
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  메인조향장치의회전각도와링크암구조로연결된장치에서

실제로바퀴의회전각도에대한기구학적으로분석하고조향속

도에따른필요한회전동력분석을위한동역학해석을모델을

[그림 2]와 같이 정의한다.

[그림 3] 스마트팜 플랫폼 조향 파트, 링크암 파트, 조향 바퀴
지지대 파트, 바퀴 재료 물성 정의

  [그림3]에서스마트팜플랫폼조향파트, 링크암파트, 조향바

퀴 지지대 파트 재료 물성을 steel로 정의하면 하중은 각각

1.24kg, 1.01kg, 9.9kg로정의된다. 스마트팜플랫폼구동바퀴는

고무소재로물성을부여하면자체하중이 13.3kg으로결정된다.

3. 해석 구속 조건

  [그림 4]에서스마트팜플랫폼조향모듈구동원리는스티어

링파트의핸들이회전하면서링크암과조향회전을연결파트

가회전하면서링크암을통해동력을전달하고링크암과연결

된 바퀴 지지대가 회전하면서 조향이 되는 구조이다.

[그림 4] 스마트팜 플랫폼 조향모듈 조인트 구속조건 정의

  회전으로동력전달되는파트에대해서는회전조인트구속

조건을 부여하고 메인 회전축에 대해서는 Input motion으로

회전각도 범위를 함수로 조건을 [그림 5]와 같이 지정한다. 

[그림 5] 스마트팜 플랫폼 조향모듈 컨텍 조건 정의

  조향모듈이좌우로회전할때최대회전가능한각도범위

를 분석하기 위해서 조향 모듈 파트와 플랫폼 바디와 solid 

to solid 컨텍 조건을 정의한다.

[그림 6] 스마트팜 플랫폼 조향모듈 회전 범위

  조향모듈이좌우회전시간섭없이최대회전가능한각도
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범위는 ±12°이고 초기 위치에서 아래 그림과 같이 스티어

링모듈이회전하면서동시에바퀴가회전가능하도록 [그림

6]처럼 모션을 구성한다.

4. 해석 결과

  스마트팜플랫폼의스티어링모듈에대해서최대회전가능

한각도범위를도출하기위해서컨텍조건에대한해석결과

는 [그림 7]의녹색그래프가스티어링회전각도이고파란색

이 컨텍 시 발생되는 반발 충격을 나타낸다.

[그림 7] 스마트팜 플랫폼 스티어링 회전 시 컨텍

  스티어링이회전하고 1.55초 구간에서컨텍이발생하였으

며, 최대로회전가능한각도인±12°는 [그림 8]의해석결

과에서 도출했다.

[그림 8] 회전 구동모듈 간섭 해석 결과

[그림 9] 스마트팜 플랫폼 스티어링 최대 회전각도

  스마트팜플랫폼스티어링이좌우로최대±12°회전한다

고입력했을때발생되는회전각속도는±0.31rad/sec로단

위를 환산하면 ±17.8°/sec이다.

[그림 10] 스마트팜 플랫폼 스티어링 회전속도

[그림 11] 스마트팜 플랫폼 스티어링 구동 토크

  스마트팜 플랫폼 스티어링을 좌우로 ±0.31rad/sec 속도

로회전하기위해서요구되는최대구동토크는 428Nmm로

[그림 10], [그림 11] 해석 결과에서 도출된다.

스마트팜 플랫폼 해석 모델을 해석한 결과 스티어링이 간섭

없이최대로회전할수있는각도는±12°이며이때발생하

는 회전 각속도는 ±17.8°/sec이다. 스티어링을 좌우로

±17.8°/sec 속도로 회전하기 위해서 최대 구동 토크는 약

428Nmm가 요구된다. 

5. 결론
  스마트팜플랫폼조향장치의최대조향각도및회전시요구

되는구동토크를동역학해석을통해결과를도출하였고, 스티

어링구동에적용되는모터는정밀회전각도제어가가능한AC 

servo motor 200w 급으로적용하면구동에는문제가없을것

으로 예상된다.
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