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I. 서론

1. 메커니즘 선정

1.1 대상 메커니즘 소개
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1.2 대상 메커니즘 선정 배경


 
 ���
�:
�&
�TU
�D
(�
9o
 T%
D¡7
5�C~�
¢£0
 �23
�1
 TU
¤¥D¦<§
¨W/<A

©%
ª«
>C~�
9o
 TH
(�
¬­
®%
¯°C~�
±�/|
 ²�³�N
 =>H
�1
 T
´�
�pU
 KdNMd³A

µOlgjdhc
 KLMNO³�f¶,
 %�/|
T­%
�·q\
¸�q<
:¹H
_`"aU
'º
��� 
�»¼/\
 �mfA

��cjN�eH
 =>
�T
3½,
�¾C¿À�C~�
�Á/\I
/|
Â
 ��<
%,
ÃÄ�ÅÆ
ªÇ�
op/È(F



���������	
 ��
 �
��
 ����
 ����
 ���

É

2. 메커니즘 구조 및 기능 정의

2.1 메커니즘 핵심 기능 및 목적
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2.2 기구의 구동 방식
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II. 본론

3. Matlab Simscape Multibody 모델링 구현

3.1 모델링 핵심 및 조인트 설정
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4. 메커니즘의 기구학적 분석

4.1 자유도 및 공간 기구 구조 해석
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4.2 속도비 해석
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N 4(ω4−ω1)∙ e⃗4+N 5(ω5−ω1)∙ e⃗5 =0

Case 1번 : 그림10의 3번 기어만 회전

����6	

N 1(ω1−ω6 )∙ e⃗1+N 2(ω2−ω6 )∙ i⃗=0



���������	
 ��
 �
��
 ����
 ����
 ���

��

ω1 =0

��É�6	

N 4(ω4−ω6 )∙ e⃗4+N 3(ω3−ω6 )∙ i⃗=0

N 4ω4 ∙ j⃗+N 3ω3 ∙ i⃗=0

��É�6	

N 4(ω4−ω1)∙ e⃗4+N 5(ω5−ω1)∙ e⃗5 =0

N 4ω4 ∙ j⃗+N 5ω5 ∙ i⃗=0

 |ω3 |= |ω5 |

Case 2번 : 그림10의 2번 기어만 회전
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III. 결론

5. Matlab Simscape Multibody 모델링 구현

5.1 메커니즘 장단점 및 설계 시 고려사항
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