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1. 서론 
 

고층 빌딩의 외벽 청소나 도장, 대형 

탱크의 검사 및 도장 등 사람이 수행하는 

위험한 고소작업을 대체 하기 위해 등반로봇의 

개발이 다양하게 이루어져 왔다. 진공을 

이용해 벽면에 흡착하고 옥상에 설치된 

크레인에 의해 상하 이동하는 형태를 가지고 

있거나[1~2] 진공, Van der Waals 힘, 정전기력, 

등을 이용하여 로봇을 벽면에 흡착한 후 다리, 

트랙, 슬라이딩 등의 메커니즘을 이용하여 

이동 하는 로봇들이 소개되어 왔다[3~5]. 

전자의 경우는 로봇의 자중을 크레인이 

지지하는 이동시키는 것이고, 후자의 경우는 

흡착 메커니즘이 지지하고 별도의 이동 

메커니즘이 이동시키는 것이다. 하지만 두 

경우 모두 다양한 재질과 장애물 형상을 가진 

벽면에서는 사용이 제한적이었다. 

본 논문에서는 로프 등강기 메커니즘을 

이용한 새로운 등반로봇 플랫폼의 설계를 

제안하였다. 많은 고소작업이 로프에 매달린 

사람에 의존하는데, 이를 대체할 수 있는 

등반로봇 플랫폼을 제안하는 것이 연구의 

목적이다. 제안된 로봇의 특징은 로봇에 

탑재된 로프 등강기가 로프에 하중을 지지하며 

로프를 따라 로봇을 이동시키는 것이다. 

따라서 큰 흡착력을 갖는 흡착 메커니즘이나 

별도의 크레인 등이 필요 없으며 벽면에 직접 

흡착된 상태로 이동하지 않기 때문에 다양한 

벽면 재질에 적용이 가능하고 장애물을 넘어 

주행하는 것이 용이하다. 2 절 에서는 본 로봇 

플랫폼의 기구 구조와 동작원리를, 3 절에서 

제어부 및 작업자 인터페이스 구조를 

소개하였다. 

2. 로봇의 구조 및 동작원리 
 

로봇의 구조는 Fig. 1 과 같다. 옥상에 

고정된 로프를 따라 로프 등강기가 로봇을 

상하 이동시키는 동시에 2 개의 프로펠러 

추력기가 로봇을 벽면으로 밀어 붙인다. 4 개의 

삼각 트랙이 벽면에 밀착한 상태로 이동하는데, 

트랙은 모터로 좌우 트랙이 각각 구동 되고, 

앞뒤 트랙 각각은 모터에 의해 트랙 중심 축을 

중심으로 전체 회전이 가능하다. Fig. 2 는 

이러한 구조를 이용하여 장애물을 넘어 

이동하는 원리를 보여준다.  

Fig. 3 은 기능 시작품의 모습이다. 로봇 

크기는 1132mm(L)×784mm(W)×695 mm(H)이고, 

무게는 65kgf 이다. 외부 전원으로 동작하며 

로프 등강기 구동모터 1 개, 삼각 트랙의 

타이밍 벨트 이송 모터 2 개(좌/우), 삼각 트랙 

전체 회전 모터 2 개(전/후), 프로펠러 모터 

2 개, 그리고 로프 등강기 기준으로 하부 

플랫폼을 회전시키는 조향 모터 1 개까지 총 

8 개의 모터가 탑재된다. 

 
Fig. 1 Structure of the climbing robot platform 
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Fig. 2 Working principle of triangular tracks 

 

 
Fig. 3 Prototype of the climbing robot platform 

 

 
Fig. 4 Control system and user interface 

 

3. 제어부 구조 및 작업자 인터페이스 
 

제어부의 구조는 Fig. 4 와 같다. PC 와 무선 

조종기를 이용하여 작업자는 안전한 곳에서 

원격으로 로봇을 조작한다. 전/후 이동, 

프로펠러 구동과 같이 피드백 제어가 필요 

없고 빈번하게 동작되는 모터는 무선 조종기로 

속도가 제어되고 피드백 제어가 필요한 모터는 

Bluetooth 를 통해 PC 로 제어 된다.  로봇에는 

주행환경과 가반하중의 동작을 모니터링 할 수 

있도록 무선 카메라가 2 대 탑재 된다. 

4. 결론 및 향후 계획 
 

본 논문에서는 로프 등강기를 구비한 

새로운 등반 로봇의 구조를 제안 하였다. 건물 

외벽과 같은 실제 주행 환경에서 로봇 

플랫폼의 이동 속도, 장애물 극복 능력, 

페이로드 등의 기본 기능 검증이 이루어질 

것이며 청소유닛 등 로봇에 탑재될 수 있는 

가반하중에 대한 연구가 진행 될 것이다. 
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