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제 목.Ⅰ

농용트랙터 점히치 장착형 암식 작업장치 개발3

연구개발의 목적 및 필요성.Ⅱ

국내 대부분의 과수원 골프장 수로 농로 등의 경사지에서는 제초기를 트랙터와 일체, , ,○

형으로 구성한 수입제품으로 제초작업을 하고 있음.

국내 전국토 면적의 이상이 임야로 이루어져 있지만 경사지 농업에 대한 기계 개65%○

발이 평지작업에 비하여 경제성이 떨어진다는 이유로 개발이 거의 이루어지지 않고 있

음.

예전부터 농사는 잡초와의 전쟁이라고 일컬어 왔으며 제초작업은 많은 노력과 비용이,○

소비되고 있음.

특히 과수원 농로 및 수로 등의 주위 도달하기 어렵고 작업이 어려운 가파른 경사지, ,○

또는 작업기계가 접근하기 어려운 좁은 지역 등의 제초 작업이 손쉽게 가능한 기계의

개발이 절실히 요구되고 있음.

년 초에 접어들면서 미국 및 일본을 중심으로 경사지에서도 제초작업이 가능한1990○

승용형 전용 암식 제초작업기가 개발되기 시작하였고 새로운 시장을 형성하였음.

현재 국내시장은 한국농업기계협동조합의 년 농기계 구입자금 집계보고서에 의하2006○

면 제초기는 억임380 .

일반적으로 많이 사용하는 제초기의 세계시장 규모는 집계하기 어렵지만 미국의 존디○

어사 및 뉴홀랜드사 일본의 구보다사 및 이세끼사 등의 세계 굴지의 기업이 으로, OEM

생산하여 전체 시장의 대부분을 장악하고 있는 실정이지만 암식 작업장치를 이용한 작,

업기는 미국의 사 및 사 일본의 사 영국의 사 벨기Bomford Bushhog , Sanyokiki , KUHN ,

에의 사 등이 세계시장을 장악하고 있음Vandaele .

한국에서는 년말 중소형 업계를 중심으로 개발이 시작되어 국내 농업기계 산업의1990○

작업기 내수 및 수출시장의 새로운 아이템으로의 가능성을 보여주었다 그러나 국내에.

서는 소형 손잡이용 예취기 개발 수준에서 벗어나지 못하고 있으며 중대형 예취기의
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경우에는 전방 부착형의 개발 내지는 수입에 의존하고 있고 대기업을 중심으로100% ,

기술개발을 검토하고 있으나 새로운 시장의 대한 수입대체 개발방향 설정 및 제품개발,

이 필요한 시점임.

현재 한국 농업 현실을 고려하면 인건비 상승 및 친환경 농업의 지향으로 트랙터에 부○

착하여 보편적 사용이 가능하고 범용적이고 다목적으로 사용이 가능한 기계로서의 보

급이 현실적인 시장 방향에 부합한다고 하겠음.

그리고 이 제품들은 미국 유럽 및 일본을 중심으로 농업 건설 조경 토목 및 도로건, , , ,○

설 등에 광범위하게 사용되고 있으며 년 이후에 시장의 요구가 폭발적으로 증가, 2000

하고 있음.

하지만 국내에서는 작업기라는 부품산업의 내수 시장성이 적고 기술력을 문제로 대기○

업이 외면하고 중소기업에서는 원천기술 및 특허확보가 어려운 현실임, .

본 연구를 통하여 기반이 되는 작업기의 원천기술 및 특허를 확보하고 원가경쟁력을,○

바탕으로 수출시장 확대가 가능한 제품임.

그러므로 본 연구에서 중대형 트랙터를 위한 점히치 장착형 암식 작업장치를 개발한3○

다면 수출 경쟁력에 이바지 할 것임.

연구개발 내용 및 범위.Ⅲ

연구개발 주요 내용1.

본 연구에서는 현재 경사지 등의 열악한 지역에서 제초작업이 가능한 농용트랙터 점히1) 3

치 장착형 다관절 암식 작업장치를 개발하고자 함.

본 과제의 세부 연구내용은 다음과 같음2) .

년도 연구기관 세부 목표 세부 내용

차1

년도

주관

우성정공( )

메커니즘시스템

설계

개발방향설정을 통한 최적 시스템 설계에 대한 검토-

메커니즘 설계를 기반으로 한 부품 설계-

요소부품개발

암 부착형 제초작업기 개발-

링크장치 조립체 개발-

내외부 조작장치 개발-

협동

한경대( )

전자유압시스템

설계

편의성을 고려한 차별화된 제어시스템 구성 및 검토-

설계를 기반으로 한 부품 설계-
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제품 개발 범위2.

점히치 부착형 다관절 암식 작업장치 개발1) 3

제초작업기 개발2)

유압장치 개발3)

전자장치 및 조작부 개발4)

제어를 위한 알고리즘 및 소프트웨어 개발5)

연구개발결과 및 활용계획.Ⅳ

특허분석 측면1.

기존 특허는 트랙터의 전부에 장착하는 것에 치중되어 있고 점링크 장착형은 전무한 실3

정이므로 본 연구과제에서는 트랙터의 후부인 점 링크에 장착이 가능한 방식으로 연구를3

추진하여 작업기 제어시스템 조작부 및 유압장치을 포괄하는 특허를 국내에 출원하였다 이, , .

러한 특허를 이용하여 아직까지 국내에 활용되지 못하고 있는 점링크 장착형 암식작업기를3

상품화 할 계획이다.

요소부품 개발
유압밸브 조립체 개발-

실내시험장치를 통한 제어 계수 결정-

안전성 검증 안전성 시뮬레이션-

차2

년도

주관

우성정공( )

시작기 개발 및

조립

유압실린더 개발-

시작기 설계 검토 및 제작-

시작기 조립-

시작기 시험

실내성능시험을 통한 시스템 검증-

포장시험을 통한 적용가능성 검증-

데이터 분석 및 보고서 작성-

협동

한경대( )

요소부품 개발 전자제어부 조립체 개발-

안전성 검증 실험을 통한 검증-

시작기 적용 및

시험

전자유압시스템의 시작기 적용 시험 및 검증-

실내외 시험을 통한 데이터분석 및 보고서 작성-
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논문분석 측면2.

기존 논문은 트랙터의 전부에 장착한 암식작업기의 성능 등에 대한 분야에 치중되어 있으

므로 본 연구과제에서는 점링크에 장착이 가능한 시스템으로 연구를 추진하여 암식작업기, 3

를 이용하는 작업자의 안전성 및 유압장치에 관한 논문을 게재할 예정이다 이를 위하여 유.

압장치를 개발하여 유압벤치 및 트랙터에 장착하여 시스템 안전성을 평가 검증하였다 또한.

트랙터의 횡전도 안전성에 대하여 시뮬레이션 및 시험을 통하여 작업 편의성 및 안전성을

비교분석하였다.

제품 및 시장분석 측면3.

국내에서는 전부에 장착한 방식이 일부 출시되고 있지만 대부분이 수입에 의존하고 있고,

특히 점링크 장착형은 전량 외산을 수입판매하고 있다 수입으로 인한 판매가 상승으로 소3 .

비자의 구매가 약하므로 원가절감형으로 개발한다면 시장확대가 기대된다 본 연구에서는 개.

발된 제품을 국내 일반판매를 시작으로 미국 및 유럽에 수출할 예정이다 기존의 제품에 비.

하여 원가가 매우 낮고 성능이 동일하므로 시장에서 큰 관심을 모으리라 기대한다.

연구 성과.Ⅴ

지적재산권1.

가 전문학술지 및 학술발표논문.

논 문 명 비례밸브를 이용한 트랙터 작업기 유압시스템 개발:■

저 자 이상식 박원엽: ,

학 술 지 바이오시스템공학회지:

발행년도 심사중: 2011. 4. ( )
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논 문 명 트랙터 점히치 장착형 암식작업기의 횡전도 안전성 시뮬레이션에 관한 연구: 3■

저 자 이상식 성현석 허민호 남규철 박원엽: , , , ,

학 술 지 한국농업기계학회:

발행년도 : 2010. 8.

논 문 명 트랙터 점히치 장착형 암식 작업기의 유압장치 시뮬레이션에 관한 연구: 3■

저 자 이상식 성현석 허민호 박원엽: , , ,

학 술 지 한국농업기계학회:

발행년도 : 2010. 8.

나 국내 특허.

특 허 명 농용트랙터 점히치 장착형 암식 작업장치: 3■

출 원 인 우성정공 주: ( )

출원번호 : 10-2011-0012244

다 상품화.

상 품 명 트랙터용 암식 작업기:■

상품기업 우성정공 주: ( )

실용화 및 사업화3.

주관기관인 우성정공 주 는 트랙터의 암식작업기의 설계 기술을 실용화 및 사업화를 위하( )

여 제품 개발 절차에 따라 진행하게 된다 제품 개발 절차는 고객 환경을 고려한 상품 기획. / ,

개발 계획 작성 콘셉트 설계 차 설계 검토 설계 차 설계 검토 시작품 제작 품평회 생, , 1 , , 2 , , ,

산원가 분석 양산 설계 최종 품평회 양산의 과정이다 이러한 제품 개발 절차를 고려하여, , , .

트랙터용 암식작업기는 양산을 위한 년의 소요 시간과 실용화를 위한 약 년의 기간을 고2 1

려하여 신 모델의 암식작업기 개발의 실용화 까지는 약 년이 소요될 것으로 판단된다3 .
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링크실린더 사양 복동피스톤형

스트로크 320 mm

최고사용하중 압력( )

(170 kgf/ )㎠

신장 3.33 ton

압축 2.13 ton

내압시험하중 압력( )

(210 kgf/ )㎠

신장 4.12 ton

압축 2.64 ton

실린더내경 50∅

로드경 30∅
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년도 세부 목표 세부 내용 평가의 착안점 및 기준 달성도

차1

년도

(2009)

메커니즘시스

템 설계

개발방향설정을 통한 최적 시스템

설계에 대한 검토
사양 결정 100%

메커니즘 설계를 기반으로 한 부품

설계
제작도 작성 100%

요소부품개발

암 부착형 제초작업기 개발 제초작업기 제작 100%

링크장치 조립체 개발 링크장치 제작 100%

내외부 조작장치 개발 조작장치 제작 100%

전자유압시스

템 설계

편의성을 고려한 차별화된

제어시스템 구성 및 검토
사양 결정 100%

설계를 기반으로 한 부품 설계 제어시스템 부품 설계 100%

요소부품 개

발

유압밸브 조립체 개발 제작도 작성 100%

실내시험장치를 통한 제어 계수

결정
알고리즘 작성 100%

안전성 검증 안전성 시뮬레이션 시뮬레이션 결과 100%

차2

년도

(2010)

시작기 개발

및 조립

유압실린더 개발 제작도 작성 100%

시작기 설계 검토 및 제작 조립도 작성 및 제작 100%

시작기 조립 시작기 100%

시작기 시험

실내성능시험을 통한 시스템 검증 주행 및 동작 안전도 100%

포장시험을 통한 적용가능성 검증 작업 안전도 100%

데이터 분석 및 보고서 작성 보고서 100%

요소부품 개

발
전자제어부 조립체 개발 제작도 작성 100%

안전성 검증 실험을 통한 검증 동작 체크 및 시험 100%

시작기 적용

및 시험

전자유압시스템의 시작기 적용 시험

및 검증
작업 안전도 100%

실내외 시험을 통한 데이터분석 및

보고서 작성
보고서 100%
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현재 트랙터용 암식작업기는 전부 장착형과 후부 장착형으로 분류되어진다 전부 장착형의.

경우는 작업속도 등의 문제로 많은 수요가 없다 후부 장착형의 경우는 대부분이 수입에 의존.

하고 있거나 저급형의 제품을 국내 중소기업 등에서 판매하고 있다 그러므로 국내 수입대체, .

뿐만 아니라 수출이 가능한 후부 장착인 점링크 방식의 암식작업기를 개발하였다 그리고 작3 .

업방식을 전자조이스틱 방식으로 하고 안전성 검증을 통하여 중대형급 어디에서도 장착이 가

능한 제품을 개발하였다 또한 독자적인 유압시스템 방식을 채택하여 작업자가 점링크에만. 3

장착하면 작업기를 사용할 수 있도록 개발하였다 암식작업기는 트랙터에서 사용하는 작업기.

개발을 통하여 트랙터 사용률을 증가시킨다 향후 개발된 유압시스템 전자시스템 및 안전성. ,

평가 기술은 농용 작업기 관련 분야에 응용이 가능하고 농업용 외에도 산업용에도 적용 가능,

하므로 국내 작업기 산업발전에 크게 기여할 수 있다.
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10. Chieng W. H. 1990. Computer-aided kinematic analysis of planar mechanism based

on symbolic pattern matching of independent kinematic loops. J of Mechanical

Design 1:112
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