
- 1 -

보안과제 일반과제 과제번호( ), ( )○ 109043-02-2-CG000

간등



- 1 -

림수산식 귀하

월2011 04 09

주 연 우 공 주( )：

주 연 책 ：

연 원 허 민：

연 원：

연 원 언：

동연 한경 학：

동연 책 원 엽：

연 원：

연 원 상 식 동 학( )：



- 2 -

시스 계 시 개

업 어시스 개

우 공 주( ) 직 사 공 업 계

055-758-

1256
폰 E-mail

mhh63@naver.c

om

2009.4.10 2011.4.9 (2 )～



- 3 -

.Ⅰ

트랙 착 암식 업 개3

연 개 필.Ⅱ

내 과수원 골프 수 등 경사지에 는 트랙 체, , ,○

한 수 업 하고 .

내 상 야 루어 지만 경사지 업에 한 계 개65%○

평지 업에 비하여 경 어진다는 개 거 루어지지 않고

.

사는 쟁 라고 컬어 업 많 과 비,○

비 고 .

특 과수원 수 등 주 도달하 어 고 업 어 운 가 경사지, ,○

또는 업 계가 근하 어 운 지역 등 업 쉽게 가능한 계

개 실 고 .

에 어들 미 본 심 경사지에 도 업 가능한1990○

승 암식 업 가 개 시 하 고 새 운 시 하 .

재 내시 한 업 계 동 합 계 집계보고 에 하2006○

는 억380 .

많 사 하는 계시 규 는 집계하 어 지만 미○

어사 뉴 랜드사 본 보다사 끼사 등 계 지 업, OEM

생산하여 체 시 악하고 는 실 지만 암식 업 한,

업 는 미 사 사 본 사 사Bomford Bushhog , Sanyokiki , KUHN ,

에 사 등 계시 악하고Vandaele .

한 에 는 말 업계 심 개 시 어 내 업 계 산업1990○

업 내수 수 시 새 운 아 가능 보여주었다 그러나 내에.

는 취 개 수 에 어나지 못하고 취
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경우에는 착 개 내지는 수 에 하고 고 업 심100% ,

술개 검 하고 나 새 운 시 한 수 체 개 향 개,

필 한 시 .

재 한 업 실 고 하 건비 상승 경 업 지향 트랙 에○

착하여 보편 사 가능하고 고 다 사 가능한 계 보

실 시 향에 합한다고 하겠 .

그리고 들 미 럽 본 심 업 건 경 도 건, , , ,○

등에 하게 사 고 후에 시 가 폭 가, 2000

하고 .

하지만 내에 는 업 라는 산업 내수 시 고 술○

업 하고 업에 는 원천 술 특허 보가 어 운 실, .

본 연 통하여 는 업 원천 술 특허 보하고 원가경쟁,○

탕 수 시 가 가능한 .

그러므 본 연 에 트랙 한 착 암식 업 개 한3○

다 수 경쟁 에 지 할 것 .

연 개 내.Ⅲ

연 개 주 내1.

본 연 에 는 재 경사지 등 열악한 지역에 업 가능한 트랙1) 3

착 다 암식 업 개 하고 함.

본 과 연 내 다 과 같2) .

도 연 내

차1

도

주

우 공( )

커니 시스

계

개 향 통한 시스 계에 한 검-

커니 계 한 계-

개

암 착 업 개-

링크 립체 개-

내 개-

동

한경( )

압시스

계

편 고 한 차별 어시스 검-

계 한 계-
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개2.

착 다 암식 업 개1) 3

업 개2)

압 개3)

개4)

어 한 알고리 프트웨어 개5)

연 개 결과 계.Ⅳ

특허1.

특허는 트랙 에 착하는 것에 어 고 링크 착 한 실3

므 본 연 과 에 는 트랙 후 링크에 착 가능한 식 연3

진하여 업 어시스 압 포 하는 특허 내에 원하 다, , .

러한 특허 하여 아직 지 내에 지 못하고 는 링크 착 암식 업3

상 할 계 다.

개
압 브 립체 개-

실내시험 통한 어 계수 결-

안 검 안 시뮬-

차2

도

주

우 공( )

시 개

립

압실린 개-

시 계 검-

시 립-

시 시험

실내 능시험 통한 시스 검-

포 시험 통한 가능 검-

보고-

동

한경( )

개 어 립체 개-

안 검 실험 통한 검-

시

시험

압시스 시 시험 검-

실내 시험 통한 보고-
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2.

트랙 에 착한 암식 업 능 등에 한 야에 어

므 본 연 과 에 는 링크에 착 가능한 시스 연 진하여 암식 업, 3

하는 업 안 압 에 한 게재할 다 하여.

압 개 하여 압 트랙 에 착하여 시스 안 평가 검 하 다 또한.

트랙 도 안 에 하여 시뮬 시험 통하여 업 편 안

비 하 다.

시3.

내에 는 에 착한 식 시 고 지만 수 에 하고 고,

특 링크 착 량 산 수 매하고 다 수 한 매가 상승3 .

비 매가 약하므 원가 감 개 한다 시 가 다 본 연 에 는 개.

내 매 시 미 럽에 수 할 다 에 비.

하여 원가가 매우 낮고 능 동 하므 시 에 큰 심 리라 한다.

연 과.Ⅴ

지 재산1.

가 학술지 학술.

비 브 한 트랙 업 압시스 개:■

상식 원엽: ,

학 술 지 시스 공학 지:

행 도 심사: 2011. 4. ( )
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트랙 착 암식 업 도 안 시뮬 에 한 연: 3■

상식 허민 남규철 원엽: , , , ,

학 술 지 한 업 계학:

행 도 : 2010. 8.

트랙 착 암식 업 압 시뮬 에 한 연: 3■

상식 허민 원엽: , , ,

학 술 지 한 업 계학:

행 도 : 2010. 8.

나 내 특허.

특 허 트랙 착 암식 업: 3■

원 우 공 주: ( )

원 : 10-2011-0012244

다 상.

상 트랙 암식 업:■

상 업 우 공 주: ( )

실 사업3.

주 우 공 주 는 트랙 암식 업 계 술 실 사업 하( )

여 개 차에 라 진행하게 다 개 차는 고객 경 고 한 상. / ,

개 계 트 계 차 계 검 계 차 계 검 시 평 생, , 1 , , 2 , , ,

산원가 양산 계 평 양산 과 다 러한 개 차 고 하여, , , .

트랙 암식 업 는 양산 한 시간과 실 한 약 간 고2 1

하여 신 암식 업 개 실 지는 약 것 단 다3 .
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도

주 연 동연

시스 계 시 개 업 어시스 개

차1

도

(2009)

시스 계 개 실험,

시스 계

검
커니 개 압 개

안

시뮬

차2

도

(2010)

시 능평가

시
능시험

평가

어

개
안 검

사업

상 개 사업 진

양산 양산체계 술
학술지

검

트랙 착 암식 업 개3
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링크실린 사양 복동피스

스트 크 320 mm

고사 하 압( )

(170 kgf/ )㎠

신 3.33 ton

압 2.13 ton

내압시험하 압( )

(210 kgf/ )㎠

신 4.12 ton

압 2.64 ton

실린 내경 50∅

드경 30∅
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도 내 평가 착안 달 도

차1

도

(2009)

커니 시스

계

개 향 통한 시스

계에 한 검
사양 결 100%

커니 계 한

계
도 100%

개

암 착 업 개 업 100%

링크 립체 개 링크 100%

내 개 100%

압시스

계

편 고 한 차별

어시스 검
사양 결 100%

계 한 계 어시스 계 100%

개
압 브 립체 개 도 100%

실내시험 통한 어 계수

결
알고리 100%

안 검 안 시뮬 시뮬 결과 100%
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시 개

립
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어 립체 개 도 100%
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재 트랙 암식 업 는 착 과 후 착 어진다 착.

경우는 업 도 등 많 수 가 없다 후 착 경우는 수 에.

하고 거나 내 업 등에 매하고 다 그러므 내 수 체, .

뿐만 아니라 수 가능한 후 착 링크 식 암식 업 개 하 다 그리고3 .

업 식 스틱 식 하고 안 검 통하여 어 에 도 착 가

능한 개 하 다 또한 독 압시스 식 채택하여 업 가 링크에만. 3

착하 업 사 할 수 도 개 하 다 암식 업 는 트랙 에 사 하는 업.

개 통하여 트랙 사 가시킨다 향후 개 압시스 시스 안. ,

평가 술 업 야에 가능하고 업 에도 산업 에도 가능,

하므 내 업 산업 에 크게 여할 수 다.
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