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1. 서론 
 

태양 에너지는 태양에서 지구로 오는 빛과 

열을 이용하여 전기 에너지를 생산한다. 이 과

정에서 솔라셀을 이용하여 태양 에너지를 전기 

에너지로 변환하는 역할을 한다. 현재 사용되

는 솔라셀은 5 세대로 약 15%의 효율을 가지

고 있다. 5 세대 솔라셀은 크기가 약 가로 

1000mm, 세로 1400mm 이고 두께가 5mm 이다. 

솔라셀 제조 시에는 각 공정별로 로봇을 이용

하여 솔라셀을 이동시킨다. 이 과정에서 솔라

셀은 로봇의 핸드 부분에 올려진다. 따라서 솔

라셀 로봇의 핸드 부분에 발생하는 처짐이나 

응력에 대한 해석이 매우 중요하다. 

이번 연구에서는 솔라셀 제조 공정에 사용

되는 로봇의 거동을 해석하기 위한 프로그램의 

GUI 를 개발하였다. 로봇을 다물체 동역학 모

델로 생성하고, 실제 움직임에 따라 로봇의 움

직임을 해석하게 된다. 그리고 개발된 프로그

램의 신뢰성을 확보하기 위해 상용 동역학 해

석 프로그램과 비교하였다. 프로그램의 GUI 는 

C#과 Visio 를 이용하여 구성되었다. 

 

2. 솔라셀 로봇 해석 프로그램 개요 
 

솔라셀 로봇은 여러 물체로 구성된 다물체 

동역학 모델로 모사할 수 있다. 개발된 프로그

램은 객체 지향형 프로그래밍 기법을 이용하였

다. 객체 지향형 프로그래밍의 장점인 클래스

를 이용하여 바디, 구속조건, 힘을 표현하였다. 

그리고 각각의 정보를 저장하는 하위 클래스들

이 만들어졌다. 변수들은 호출이 있을 경우 클

래스를 따라 이동이 이루어진다. 

 
Fig. 1 Object-oriented data model 

 

 
Fig. 2 Beam type solar cell robot 

 

Fig. 1 은 개발된 프로그램의 구성 방식을 보여

준다. 

 

3. 솔라셀 로봇 해석 모델 
 

3.1 솔라셀 로봇 모델 

Fig. 2 는 빔형 솔라셀 로봇을 보여준다. 개

발된 프로그램을 이용하여 빔형 로봇의 다물체 

동역학 모델을 생성하였고, 모델의 정보는 

블록 다이어그램을 이용한 솔라셀 제조 공정용 로봇 

해석 프로그램의 GUI 개발 
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Table 1 에 나타나 있다. 그리고 실제 로봇의 움

직임을 이용하여 시간에 따른 로봇의 모션을 

적용하였다. 

3.2 해석의 신뢰성 검증 

 상용 동역학 해석 프로그램인 ADMAS 를 

이용하여 빔형 솔라셀 로봇 모델을 생성하였다. 

솔라셀 로봇 모델의 해석을 수행하여 로봇의 

핸드 부분의 변위가 계산되었다. 개발된 프로

그램의 해석 결과와 ADAMS 의 해석 결과를 

Fig. 3 와 같이 비교하였다. 로봇의 핸드 부분의 

변위가 일치하는 것을 확인할 수 있었다. 이를 

통해 개발된 프로그램의 신뢰성이 검증되었다. 

 

Table 1 Information of the model 

Table legend Number 

Parts 12 

Revolute joint 7 

Translational joint 1 

Bracket joint 4 

Motion 8 

DOF 0 

 

 
Fig. 3 Comparison of the displacement of hand 

 

 
Fig. 4 Block diagram model of the beam type 

solar cell robot 

4. 프로그램의 GUI 개발 
 

사용자가 개발된 프로그램을 쉽게 사용할 

수 있도록 GUI 또한 개발되었다. 프로그램이 

가지고 있는 기능들은 메인 화면의 상단의 메

뉴에서 실행할 수 있다. Setting 에서는 해석 시

간, time step, 중력 등의 해석 환경을 입력하게 

된다. 해석 모델은 fig. 4 와 같이 visio 를 이용

한 블록 다이어그램으로 생성된다. 각각의 블

록들은 바디, 조인트, 모션 등을 나타내고 그에 

대한 정보들이 저장되어 있다. 그리고 Analysis

의 assemble 에서는 블록 다이어그램 형태의 모

델을 프로그램의 해석을 위한 입력파일을 작성

하고 Solver 에서 해석을 진행하게 된다. 그리

고 해석 결과는 graph 형태로 확인할 수 있다. 

 

5. 결론 
 

이번 연구를 통해 솔라셀 로봇을 해석할 

수 있는 프로그램이 개발되었다. 상용 프로그

램과의 비교를 통해 해석 결과의 신뢰성을 확

보하였다. 그리고 사용자의 편의성을 고려하여 

프로그램의 GUI 또한 개발되었다. 이를 이용하

여 솔라셀 로봇의 다물체 동역학 모델을 블록 

다이어그램의 형태로 생성하고 해석을 진행할 

수 있다. 추후에는 로봇 팔을 유연체로 모사하

여 로봇 팔의 처짐을 해석할 수 있는 연구를 

진행할 예정이다. 
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