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본 발명은 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇에 관한 것으로, 그 목적은 지형에 관계없이 목표지점까지 신속하게 이동가

능하고, 작동력 조절 및 원격지 제어가 가능하며, 정확한 위치로의 삽입을 통해 지지를 보호함과 동시에, 작업에 따른 중심

및 지지력이 우수하며, 램구동부재를 흔들림 없이 목표위치까지 승하강시켜 작업을 용이하게 실시할 수 있는 핵연료 교환

기 램 비상구동 이동로봇을 제공하는 것이다.

본 발명은 핵연료교환기의 램구동축을 작동시키는 램구동부재와, 상기 램구동부재가 상부에 탑재되고, 모터에 의해 램구

동부재를 회전 및 직선이송시키며, 램구동부재를 180° 틸트시키는 인스톨러부재와, 상기 인스톨러부재가 상부에 연결설

치되고, 상하이송 구동모터 및 스크류에 의해 인스톨러부재를 상하 이송시키는 인스톨러 상하이송부재와, 상기 인스톨러

상하이송부재가 상단 중앙에 위치하도록 설치되고, 좌우대칭형상을 이루는 좌/우 마스트부가 연결대에 의해 서로 연결되

어 일체로 작동되며, 중앙 하단에 설치된 마스트모터에 따른 작동체인의 구동에 의해 좌/우 마스트부가 동시에 승하강되는

마스트부재와, 상기 마스트부재가 상부에 탑재되고, 주행모터에 의해 주행바퀴 및 암바퀴가 구동되며, 사이드 구동모터에

의해 몸체부 양측으로 사이드 지지봉이 펼쳐지는 이동부재를 포함하도록 구성되어 있다.

대표도

도 1

특허청구의 범위

청구항 1.

핵연료 교환기의 램구동축을 작동시키는 램구동부재와,

상기 램구동부재가 상부에 탑재되고, 모터에 의해 램구동부재를 회전 및 직선이송시키며, 램구동부재를 180° 틸트시키는

인스톨러부재와,

상기 인스톨러부재가 상부에 연결설치되고, 상하이송 구동모터 및 스크류에 의해 인스톨러부재를 상하 이송시키는 인스톨

러 상하이송부재와,

상기 인스톨러 상하이송부재가 상단 중앙에 위치하도록 설치되고, 좌우대칭형상을 이루는 좌/우 마스트부가 연결대에 의

해 서로 연결되어 일체로 작동되며, 중앙 하단에 설치된 마스트모터에 따른 작동체인의 구동에 의해 좌/우 마스트부가 동

시에 승하강되는 마스트부재와,

상기 마스트부재가 상부에 탑재되고, 주행모터에 의해 주행바퀴 및 암바퀴가 구동되며, 사이드 구동모터에 의해 몸체부 양

측으로 사이드 지지봉이 펼쳐지는 이동부재를 포함하는 것을 특징으로 하는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇.

청구항 2.

제 1 항에 있어서;

상기 이동부재는 몸체부와,

상기 몸체부의 전후좌우에 각각 설치되는 주행바퀴부와,

상기 주행바퀴부와 몸체부 사이에 각각 설치되는 암부와,

상기 몸체부내에 위치하도록 설치되어 주행바퀴부의 주행바퀴 및 암부의 암바퀴를 구동시키는 구동부와,

상기 몸체부내에 설치되어 암부를 회전시키는 암 회전부와,
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상기 몸체부내에 설치되고 사이드 구동모터에 의해 작동되어 끝단이 바닥면에 접촉되도록 몸체부 외부로 돌출되는 사이드

지지부를 포함하는 것을 특징으로 하는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇.

청구항 3.

제 2 항에 있어서;

상기 사이드 지지부는 몸체부 내측에 설치되는 사이드 모터브래킷과,

상기 사이드 모터브래킷에 연결되는 사이드구동모터와,

상기 사이드구동모터의 축에 연결되는 피니언기어와,

상기 몸체부 외측에 설치되는 가이드브래킷과,

상기 가이드브래킷 및 몸체부를 관통하여 설치되고 상부면에 피니언기어와 치합되는 랙기어가 형성된 지지봉과,

상기 지지봉은 양측면에 길이방향을 따라 가이드홈이 형성되어 있으며, 상기 지지봉이 관통하는 가이드브래킷내에는 가이

드홈내로 삽입되는 가이드돌기가 형성되고,

상기 지지봉의 하단 끝단에 로울러 브래킷에 의해 연결 설치되고 작동시 바닥면에 접촉되는 지지로울러를 포함하는 것을

특징으로 하는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇.

청구항 4.

제 1 항에 있어서;

상기 마스트부재는 다수개의 마스트로 이루어고 동일형상을 구비하는 좌/우측 마스트부와,

상기 좌/우측 마스트부의 마스트에 양끝단이 각각 연결되어 좌/우측 마스트부를 지지 및 연결하는 다수개의 연결대와,

상기 좌/우측 마스트부를 동시에 구동시키는 마스트모터를 포함하는 것을 특징으로 하는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동

로봇.

청구항 5.

제 1 항에 있어서;

상기 인스톨러 상하이송부재는 좌/우측 마스트부의 최상단 마스트 프레임에 모터브래킷에 의해 연결설치되는 상하이송 구

동모터와,

상기 상하이송 구동모터의 축에 연결되는 스크류와,

상기 스크류에 연결되는 너트와,

상기 스크류가 내부에 위치하도록 너트와 너트브래킷에 의해 일체형으로 연결되고 상단부에 인스톨러부재가 결합되는 사

각파이프와,
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상기 사각파이프가 관통되고 좌/우측 마스트부의 최상단 마스트 프레임에 고정설치되는 가이드블록을 포함하는 것을 특징

으로 하는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇.

청구항 6.

제 1 항에 있어서;

상기 인스톨러부재는 램구동부재가 결합되는 틸트부와,

상기 틸트부와 힌지축에 의해 연결되는 기준부와,

상기 기준부 끝단 하부에 위치하도록 설치되어 틸트부를 모터에 의해 틸트시키는 틸트구동부와,

상기 기준부와 연결설치되어 스크류 및 모터에 의해 틸트부 및 기준부를 수평이동시키는 직선이송부와,

상기 직선이송부 하부에 연결설치되고 모터에 의해 직선이송부를 회전시키며 하단이 인스톨러 상하이송부재에 연결되는

회전부를 포함하는 것을 특징으로 하는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇.

청구항 7.

제 6 항에 있어서;

상기 회전부는 직선이송부의 바디 하부에 일체로 형성되고 회전부 커버에 베어링 지지되는 회전모터 브래킷과,

상기 회전모터 브래킷에 축이 하부를 향하도록 설치되는 회전모터와,

상기 회전모터의 축에 연결되는 모터축 베벨기어와,

상기 모터축 베벨기어에 치합되는 워엄축 베벨기어와,

상기 워엄축 베벨기어가 설치되고 양측단이 회전모터 브래킷에 연결된 워엄축 지지브래킷에 베어링 지지되는 워엄축과,

상기 워엄축에 설치되는 워엄축 워엄기어와, 상기 워엄축 워엄기어에 치합되고 회전모터 브래킷에 연결된 지지축에 베어

링 결합되는 지지축 워엄기어와,

상기 지지축 워엄기어의 하단에 일체형으로 설치되는 고정 평기어와,

상기 고정평기어에 일측이 치합되고 회전모터축과 동일중심선을 구비하도록 회전부 커버에 설치되는 회전중심 평기어를

포함하는 것을 특징으로 하는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇.

청구항 8.

제 1 항에 있어서;

상기 램구동부재는 램 드라이브 기어박스 어셈블리의 램 구동 삽입부내로 삽입되어 결합되고 램 구동모터의 구동력이 베

벨기어에 의해 전달되어 작동되는 램 구동부와,

상기 램 드라이브 기어박스 어셈블리의 클러치 구동 삽입부내로 삽입되어 결합되고 내부에 설치된 클러치 구동모터에 의

해 작동되는 클러치 구동부와,
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상기 클러치 구동부와 램구동부 사이에 위치하도록 설치되는 관측 카메라부와,

상기 램구동부를 중심으로 클러치 구동부를 회전(공전)시키는 클러치 회전부와,

상기 램구동부에 연결되는 램구동 모터와 베벨기어 및 헬리컬기어 연결 공구 구동모터와 헬리컬기어 연결 공구 구동모터

축 기어가 하우징내에 설치되며, 인스톨러부재에 결합되는 고정 더브테일판이 하우징 하단에 설치되는 램 구동 작동부를

포함하여 구성되고,

상기 램구동모터의 구동력을 전달하는 램구동축과, 헬리컬기어 연결공구 구동모터의 구동력을 전달하는 헬리컬기어 연결

공구 회전축은 동일축상에 위치하도록 이중축으로 형성된 것을 특징으로 하는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇.

명세서

발명의 상세한 설명

발명의 목적

발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇에 관한 것으로, 가압중수로의 핵연료 교환작업은 원격조작에 의하여 자동

으로 핵연료 교환기가 운용되고 있으며, 자동 운전중에 칼란드리아(Calandria)와 램헤드가 연결된 상태에서, 여타의 문제

로 인한 핵연료 교환기가 자동으로 작동되지 않을 경우, 투입되어 핵연료 교환기의 램 비상구동을 원격조작으로 작동하여

핵연료 교환기를 분리시킬 수 있는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇에 관한 것이다.

일반적으로 가압중수로는 중수를 냉각재와 감속재로 사용하는 원자로로, 2∼5%의 저농축 우라늄을 사용하는 경수로(가

압경수로 및 비등경수로)와는 달리 농축하지 않은 천연 우라늄(U-235의 비율이 0.7%)을 사용하도록 개발되었으며, 냉각

재와 감속재로 사용되는 중수는 일반적인 물(輕水)에 비해 중성자를 거의 흡수하지 않으므로(즉 중성자 손실이 작음) 천연

우라늄을 사용한 원자로의 설계가 가능하였다. 그러나 천연 우라늄을 사용하다 보니 원자로가 일정 기간 운전한 후에는 임

계 상태를 유지하기가 어려워지는 특성이 있어, 새로운 핵연료의 공급이 빈번하게 이루어져야 하는 문제점이 있었다.

그러나, 경수로에서와 같이 핵연료 교환시마다 원자로를 정지시킨다면 가동률이 크게 나빠질 수밖에 없으므로, 독특한 원

자로 설계를 고안하여 출력 운전 중에도 핵연료 교환기에 의해 연료 교환이 가능하도록 했다. 이러한 운전중 연료 교환

(On-Power Refueling)은 운전을 약간 복잡하게 하는 측면은 있지만, 핵연료 교환을 위한 발전소 정지를 하지 않아도 되

므로 가동률을 높일 수 있는 장점을 구비하고 있다.

가압중수형 원자로는 일반적으로 칼란드리아(Calandria)라고 불리우는 원통형 용기로서 수평 방향으로 설치되어 있으며,

칼란드리아 내에는 직경이 10㎝ 정도인 수백 개의 압력관(Pressure Tube)들이 역시 수평방향으로 관통하고 있고, 핵연료

는 집합체(Fuel Bundle) 형태로 압력관 안에 공급되며, 하나의 압력관 안에는 보통 12개의 핵연료 집합체가 공급되도록

구성되어 있다.

상기와 같이 핵연료 교환시에 사용되는 핵연료 교환기는 일측단에 핵연료 집합체를 포함하여 칼란드리아 압력관 플러그

등을 저장할 수 있는 매거진부와 핵연료를 삽입/분리하는 램 집합체로 구성되어 있으며, 상기 램 집합체는 유압모터등의

구동수단에 의해 헬리컬기어, 워엄기어 등 다수개의 기어를 통하여 필요 기능의 램축을 선택하여 작동시켜 칼란드리아 압

력관과 연결고정/분리되도록 하며 칼란드리아 압력관을 막아주는 플러그를 해체/설치할 수 있고, 램 구동에 의하여 핵연료

다발을 삽입/분리하는 등의 기능을 가지고 있다.

그러나, 상기 핵연료 교환기는 별도의 위치이동 구동수단 및 다수개의 기어작동에 의해 칼란드리아(Calandria) 압력관을

파지하고 핵연료를 교환하도록 되어 있어, 부품의 결함 및 기계의 결함발생시 즉, 구동력이 핵연료 교환기로 전달되지 못

하게 될 경우, 칼란드리아(Calandria) 압력관을 파지한 상태로 멈추게 된다.

종래에는 상기와 같은 핵연료 교환기의 이상 발생시, 원자로 전면 바닥에 형성되어 있는 플러그 홀을 제거하고, 상기 플러

그 홀을 통해 플러그 홀 하부의 지하실에서 수작업에 의해 핵연료 교환기를 작동시킴으로써, 칼란드리아 압력관과 핵연료
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교환기를 분리하였다. 즉, 핵연료 교환기 램 집합체의 후단에 위치하는 램 드라이브 기어박스 어셈블리의 램 구동 삽입부

와 클러치 구동 삽입부내로 각각 상단에 램 구동작업공구인 육각소켓 및 클러치 구동 회전공구를 설치하고 사용자가 수작

업에 의해 삽입한 후, 이를 수동으로 회전 작동하여 핵연료 교환기의 이상으로 인해 파지된 칼란드리아 압력관과 핵연료

교환기를 분리하고 있었다.

그러나, 상기 램 드라이브 기어박스 어셈블리 내로 램 구동작업공구를 삽입하여 칼란드리아(Calandria) 압력관과 핵연료

교환기를 분리하기 하기 위해서는 먼저, 핵연료 교환기의 유압 구동수단과 램 구동축의 연결관계를 해제하는 클러치 구동

과, 램 구동축의 헬리컬기어와 램 구동 삽입부의 헬리컬기어를 치합시켜야 하며, 상기 치합된 헬리컬기어를 구동시켜야 하

는 2중축 구조로 이루어진 램 구동부가 있어 1인의 작업자로는 작업하기 곤란하였다.

또한, 상기와 같은 분리작업은 지하실에서 칼란드리아까지의 높이가 약 10∼16ｍ 임을 감안할 경우, 사용자가 육안에 의

해 램 드라이브 기어박스 어셈블리 내로 램 구동작업공구를 정확하게 삽입하기가 곤란하다.

또한, 상기 램 드라이브 기어박스 어셈블리의 램 구동 삽입부와 클러치 구동 삽입부는 교환기 하부에 서로 다른 위치와 높

이로 설치되어 있어, 각각의 공구를 필요에 따라 교체하여 이용할 경우, 매번 정확한 위치파악이 곤란하고 수작업을 행할

경우, 한번의 작업으로 처리할 수 없었다.

또한, 핵연료 교환기를 수동조작 하는데 최대 약 80 피트-파운드의 힘이 소요되어 다수의 작업자가 동시에 작업해야 하는

불편함이 있으며, 작업공구와 핵연료 교환기의 충돌로 인하여 기기 파손 및 고장의 위험성이 있었다.

또한, 상기와 같은 문제점을 해소하기 위하여, 본 출원인이 출원한 10-2003-0085368 호 "핵연료 교환기 원격 램 구동장

치"가 있으나, 상기 램 구동장치는 자체 이동수단이 없어 작업자가 이동시켜야 하는 불편함이 있으며, 이로 인해 원격제어

가 곤란한 문제점이 있었다.

발명이 이루고자 하는 기술적 과제

본 발명은 상기와 같은 문제점을 해소하기 위한 것으로, 그 목적은 지형에 관계없이 목표지점까지 신속하게 이동가능하고,

작동력 조절 및 원격지 제어가 가능하며, 정확한 위치로의 삽입을 통해 지지를 보호함과 동시에, 작업에 따른 중심 및 지지

력이 우수하여, 작업을 용이하게 실시할 수 있는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇을 제공하는 것이다.

본 발명의 또다른 목적은 램구동부재의 승하강시 지지력을 향상시키고, 램구동부재를 흔들림 없이 목표위치까지 승하강시

킬 수 있는 핵연료 교환기 램 비상구동 이동로봇을 제공하는 것이다.

발명의 구성

본 발명은 핵연료 교환기의 램 구동축을 작동시키는 램구동부재(100)와, 상기 램구동부재가 탑재된 인스톨러부재(200)와,

상기 인스톨러부재가 상부에 연결설치되고, 상하이송 구동모터에 의해 상하 이송시키는 인스톨러 상하이송부재(300)와,

상기 인스톨러 상하이송부재가 상단 중앙에 위치하도록 설치되고, 좌우대칭형상을 이루며, 마스트모터에 따른 작동체인의

구동에 의해 승하강되는 마스트부재(400)와, 상기 마스트부재가 상부에 탑재되고, 주행모터에 의해 이동되고 사이드 구동

모터에 의해 작동되어 몸체부 양측으로 펼쳐지는 사이드 지지봉을 구비하는 이동부재(500)를 포함한다.

이하 본 발명을 첨부된 도면에 의해 상세히 설명하면 다음과 같다.

도 1 은 본 발명에 따른 전체구성을 보인 예시도를, 도 2 는 본 발명의 정면 및 측면 예시도를 도시한 것으로, 본 발명은 상

단에서 하단방향으로 램구동부재(100), 인스톨러부재(200), 인스톨러 상하이송부재(300), 마스트부재(400) 및 이동부재

(500)가 위치하도록 연결설치되어 있으며, 상기 램구동부재(100)는 인스톨러부재(200)에 의해 상하 회전(틸트)되도록 즉,

인스톨러부재(200)를 중심으로 약 180°상하로 회전(틸트)되어 전체 높이가 조절될 수 있도록 되어 있다. 또한, 상기 램구

동부재(100)는 인스톨러부재(200)에 의해 마스트부재(400)와의 연결부위를 중심으로 회전 및 직선이동이 가능하도록 되

어 있다.

상기 인스톨러 상하이송부재(300)는 좌우 대칭형상을 이루는 마스트부재(400)의 중앙 상단에 위치하도록 설치되며, 마스

트부재(400)와는 별도로 작동하여 상부에 설치된 인스톨러부재(200)를 소정의 높이만큼 상하이동시켜 램구동부재(100)

의 높이를 미세조정을 하게 된다.
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상기 마스트부재(400)는 중앙 하부에 설치된 마스트모터에 의해 작동체인이 구동되어 다단으로 연결설치된 다수개의 좌/

우 마스트가 이동되어 승하강되도록 되어 있으며, 좌우에 각각 위치하는 다수개의 마스트가 동시에 작동되도록 즉, 좌우

마스트부가 동시에 승하강되도록 최상단 마스트 및 최하단 마스트는 각각 연결대에 의해 서로 연결되어 있다. 또한, 상기

와 같이 마스트모터에 따른 작동체인의 구동에 의해 승하강되는 좌/우 마스트부의 구성은 소방차 및 이사용 사다리차, 고

소작업대 등에 사용되는 승하강 사다리구성과 동일한 공지의 것이므로, 이에 대한 상세한 설명은 생략한다.

상기 이동부재(500)는 본 발명의 이동로봇(600)을 목표지역까지 이동시키는 것으로, 장애물을 용이하게 승월할 수 있도록

암 및 암바퀴를 구비하고 있으며, 주행모터에 의해 암바퀴 및 주행바퀴가 동시에 구동되도록 되어 있다. 또한, 상기 이동부

재는 마스트부재의 승하강시 본 발명 램 비상구동 이동로봇의 지지력을 향상시키기 위하여, 이동부재의 양측에 사이드 지

지봉을 구비하며, 상기 사이드 지지봉은 사이드 구동모터에 의해 각각 작동되도록 되어 있다.

도 3 은 본 발명에 따른 이동부재의 구성을 보인 예시도를, 도 4 는 본 발명 이동부재의 주행구동 및 암구동 관계를 보인 예

시도를, 도 5 는 본 발명 이동부재의 주행바퀴부 구성을 보인 예시도를, 도 6 은 본 발명 이동부재의 암부 구성을 보인 예시

도를, 도 7 은 본 발명 이동부재의 사이드 지지부의 구성을 보인 예시도를, 도 8 은 본 발명 이동부재의 사시상태를 보인 예

시도를 도시한 것으로, 본 발명의 이동부재(500)는 몸체부(510)와, 상기 몸체부의 전후좌우에 각각 설치되는 주행바퀴부

(520)와, 상기 주행바퀴부(520)와 몸체부(510) 사이에 각각 설치되는 암부(530)와, 상기 몸체부(510)내에 위치하도록 설

치되어 주행바퀴부(520)의 주행바퀴 및 암부(530)의 암바퀴를 구동시키는 구동부(540)와, 상기 몸체부(510)내에 설치되

어 암부(530)를 회전시키는 암 회전부(550)와, 상기 몸체부(510)내에 설치되고 사이드 지지부 구동모터에 의해 작동되어

끝단이 바닥면에 접촉되도록 몸체부 외부로 돌출되는 사이드 지지부(560)로 구성되어 있다.

상기 주행바퀴부(520)는 도 5 에 도시된 바와 같이, 주행바퀴(521)와, 상기 주행바퀴(521)에 일측단이 연결되고 타측단이

몸체부에 형성된 지지브래킷(511)에 베어링지지되며, 몸체부(510)를 관통하여 설치되는 주행바퀴축(522)과, 상기 지지브

래킷(511)과 몸체부(510) 사이에 위치하도록 주행바퀴축(522)의 일측에 일체형으로 연결설치되는 체인스프라켓(523)과,

상기 몸체부(510)와 주행바퀴(521) 사이에 위치하도록 주행바퀴축(522)의 일측에 일체형으로 연결설치되는 암바퀴 체인

스프라켓(524)과, 상기 주행바퀴축(522)와 내측이 베어링 지지되고, 외측이 몸체부(510)에 베어링 지지되는 암구동축

(525)과, 상기 암구동축(525)에 일체형으로 연결되고 몸체부(510)와 체인스프라켓(523) 사이에 위치하는 암구동기어

(526)와, 상기 몸체부(510)와 암바퀴 체인스프라켓(524) 사이에 위치하도록 암구동축(525) 끝단에 고정설치되는 제 1 암

고정 브래킷(527)과, 상기 암바퀴 체인스프라켓(524)을 중심으로 제 1 암고정 브래킷(527)과 대칭되도록 주행바퀴축

(522)에 베어링 지지되어 연결되는 제 2 암고정 브래킷(528)으로 구성되어 있다. 이때, 상기 암구동축(525)은 구동축 지

지브래킷(512)에 의해 몸체부(510)에 베어링 지지되어 있다.

상기 암부(530)는 도 6 에 도시된 바와 같이, 끝단이 제 1 암 고정브래킷(527)과 일체형으로 연결되는 제 1 암 몸체(531)

와, 상기 제 1 암 몸체(531)와 암바퀴 체인스프라켓(524)을 사이에 두고 결합되고 끝단이 제 2 암고정 브래킷(528)과 일체

형으로 연결되는 제 2 암 몸체(532)와, 상기 제 1,2 암 몸체(531,532)의 또다른 끝단에 축에 의해 연결되고 제 2 암 몸체

(532) 외측에 위치하도록 설치되는 암바퀴(533)와, 상기 제 1,2 암 몸체(531,532) 사이에 위치하도록 암 바퀴축(534)에

일체형으로 설치되는 구동스프라켓(535)과, 상기 구동스프라켓(535)과 암바퀴 체인 스프라켓(524)을 연결하는 연결체인

(536)과, 상기 연결체인(536)의 일측이 연결되도록 제 1,2 암 몸체(531,532) 사이에 설치되는 아이들 롤러(537)로 구성되

어 있다. 이때, 상기 암바퀴(533)는 제 2 암 몸체를 중심으로 주행바퀴(521)과 동일한 위치에 위치하게 된다.

즉, 상기 암부(530)는 연결체인(536)에 의해 암바퀴 체인스프라켓(524)의 구동력이 암바퀴(533)에 전달되며, 연결체인

(536)은 아이들 롤러(537)에 의해 그 장력이 조절되도록 되어 있다.

상기 구동부(540)는 주행바퀴부의 주행바퀴(521) 및 암부의 암바퀴(533)를 구동시키는 것으로, 몸체부 양측 중앙에 위치

하도록 설치되는 2개의 주행모터(541)와, 상기 각각의 주행모터 구동력을 몸체부 전/후에 위치하는 주행바퀴부의 체인스

프라켓(523)에 동시 전달하는 구동체인(542)으로 구성되어 있다.

즉, 상기와 같이 구성된 본 발명은 주행모터(541)의 구동력이 구동체인(542)에 의해 주행바퀴부의 체인스프라켓(523)에

전달되고, 상기 체인스프라켓의 구동력에 의해 주행바퀴축(522)이 회전되며, 상기 주행바퀴축(522)의 회전에 의해 주행바

퀴(521) 및 암바퀴 체인스프라켓(524)이 회전되고, 암바퀴 체인스프라켓(524)의 회전력은 연결체인(536)에 의해 구동스

프라켓(535)에 전달되어 암바퀴(533)를 회전시키도록 되어 있다.

상기 암회전부(550)는 암부(530)를 회전시키는 것으로, 몸체부(510)에 설치된 주행바퀴부의 암구동기어(526)에 치합되

도록 연결설치되는 구동기어(551)와, 상기 구동기어(551)를 작동시키는 암회전모터(552)로 구성되어 있다.
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즉, 상기와 같이 구성된 본 발명은 암회전모터(552)의 작동력이 구동기어(551)를 통해 암구동기어(526)에 전달되고, 암구

동기어(526)의 회전에 의해 암구동축(525)이 작동되며, 암구동축(525)의 작동에 의해 제 1 암고정 브래킷(527)이 작동되

어 이에 연결된 제 1 암 몸체(531) 및 이에 결합된 제 2 암 몸체(532)를 회전시키게 되므로, 암부(530)가 회전하게 된다.

상기 사이드 지지부(560)는 본 발명 램구동 이동로봇(600)의 작업시, 지지력을 향상시키기 위하여 이동부재의 몸체부 양

측에 각각 설치되는 것으로, 도 7 에 도시된 바와 같이, 몸체부 내측에 설치되는 사이드 모터브래킷(561)과, 상기 사이드

모터브래킷(561)에 연결되는 사이드구동모터(562)와, 상기 사이드구동모터(562)의 축에 연결되는 피니언기어(563)와,

상기 몸체부 외측에 설치되는 가이드브래킷(564)과, 상기 가이드브래킷(564) 및 몸체부(510)를 관통하여 설치되고 상부

면에 피니언기어(563)와 치합되는 랙기어(565a)가 형성된 지지봉(565)과, 상기 지지봉(565)의 하단 끝단에 로울러 브래

킷(566)에 의해 연결 설치되고 작동시 바닥면에 접촉되는 지지로울러(567)로 구성되어 있다.

이때, 상기 지지봉(565)은 양측면에 길이방향을 따라 가이드홈(566b)이 형성되어 있으며, 상기 지지봉(565)이 관통하는

가이드브래킷(564)내에는 가이드홈(566b)내로 삽입되는 가이드돌기(564a)가 형성되어 있다.

즉, 상기와 같이 구성된 본 발명의 사이드 지지부(560)는 사이드구동모터(562)에 의해 피니언기어(563)가 구동되고, 상기

피니언기어(563)에 의해 랙기어(565b)가 작동되어 지지봉(565)이 이동되게 된다. 이때, 지지봉의 가이드홈(565a)내로 가

이드 돌기(564a)가 삽입되어 있으므로, 이동되는 지지봉(565)은 회전되지 않고 수평상태로 이동되게 된다.

또한, 상기 지지봉(565)은 몸체부(510)에 대하여 소정의 각도를 구비하도록 설치되어 있으며, 이로 인해 사이드구동모터

(562)에 의한 작동시, 지지봉(565)의 끝단에 설치된 지지로울러(567)가 바닥면에 접촉되게 된다.

상기와 같이 이루어진 본 발명의 이동부재(500)는 이동시 계단, 홈, 장애물 등이 있을 경우, 암부와 주행바퀴부에 의해 장

애물을 용이하게 승월 및 통과할 수 있다.

상기 마스트부재(400)는 이동부재 몸체부의 상부에 탑재되는 것으로, 도 9 에 도시된 바와 같이, 다수개의 마스트로 이루

어진 좌/우측 마스트부(410,420)와, 상기 좌/우측 마스트부(410,420)를 동시에 구동시키는 마스트모터(430)와, 상기 좌/

우측 마스트부(410,420)에 양끝단이 각각 연결되어 좌/우측 마스트부(410,420)를 지지 및 연결하는 다수개의 연결대

(440)로 구성되어 있다.

상기 좌/우측 마스트부(410,420)는 상기에 언급된 바와 같이 공지된 기술이므로 이에 대한 상세한 설명은 생략한다.

상기 마스트모터(430)는 좌/우측 마스트부(410,420) 사이에 위치하도록 중앙 하단에 설치되며, 작동체인(431)에 의해 좌

/우측 마스트부(410,420)에 구동력을 전달한다.

상기 연결대(440)는 좌/우측 마스트부(410,420)의 일체형 작동 및 지지력을 향상시키기 위한 것으로, 다수개가 설치되며,

좌/우측 마스트부(410,420)의 마스트중 동일하게 작동되어야 할 마스트에 양끝단이 각각 연결설치된다. 즉, 다수개의 마

스트로 이루어진 좌/우측 마스트부 중, 최외측의 마스트 즉, 최하단에 위치하게 되는 좌우측 마스트를 연결하고, 최내측의

마스트 즉 최상단에 위치하게 되는 좌우측 마스트를 각각 연결한다.

상기 인스톨러 상하이송부재(300)는 좌/우측 마스트부(410,420)의 사이에 위치하도록 또한 마스트모터(430) 상부에 위

치하도록 설치되어, 램구동부재의 높이를 정밀조절하는 것으로, 도 10 에 도시된 바와 같이, 좌/우측 마스트부의 최상단 마

스트 프레임(411,421)에 모터브래킷(310)에 의해 연결설치되는 상하이송 구동모터(320)와, 상기 상하이송 구동모터

(320)의 축에 연결되는 스크류(330)와, 상기 스크류(330)에 연결되는 너트(340)와, 상기 스크류(330)가 내부에 위치하도

록 너트(340)와 너트브래킷(350)에 의해 일체형으로 연결되고 상단부에 인스톨러부재(200)가 결합되는 사각파이프(360)

와, 상기 사각파이프(360)가 관통되고 좌/우측 마스트부의 최상단 마스트 프레임(411,421)에 고정설치되는 가이드블록

(370)으로 구성되어 있다.

즉, 상기 인스톨러 상하이송부재(300)는 상하이송 구동모터(320)에 의해 스크류(330)가 회전하게 되고, 스크류(330)의

회전에 의해 너트(340) 및 이와 일체형으로 연결된 사각파이프(360)가 스크류(330)를 따라 상하 이동되므로, 사각파이프

(360) 상단에 결합되는 인스톨러부재(200)가 상하 이송된다. 이때, 상기 사각파이프(360)는 최상단 마스트 프레임

(411,421)에 고정설치된 가이드블록(370)을 관통하도록 설치되어 있으므로, 상하로 이동될 시 흔들림 없이 사각파이프

(360)가 지지된다.
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상기 인스톨러부재(200)는 램구동부재(100)의 위치를 조절하는 것으로, 도 11 및 도 12 에 도시된 바와 같이, 램구동부재

(100)가 결합되는 틸트부(210)와, 상기 틸트부(210)와 힌지축에 의해 연결되는 기준부(220)와, 상기 기준부(220) 끝단 하

부에 위치하도록 설치되어 틸트부(210)를 모터에 의해 틸트시키는 틸트구동부(230)와, 상기 기준부(220)와 연결설치되어

스크류 및 모터에 의해 틸트부(210) 및 기준부(220)를 수평이동시키는 직선이송부(240)와, 상기 직선이송부(240) 하부에

연결설치되고 모터에 의해 직선이송부(240)를 회전시키며 하단이 인스톨러 상하이송부재(300)에 연결되는 회전부(250)

로 구성되어 있다.

상기 틸트부(210)는 램구동부재(100)의 하부가 삽입결합되는 고정틸트판(211)과, 상기 고정틸트판(211)에 소정깊이를

구비하고 형성되고 일측이 개방된 결합홈(212)과, 상기 결합홈(212)의 개방된 부위에 볼트 결합되는 고정바(213)와, 고정

틸트판(211)의 끝단에 일체형으로 설치되는 힌지축(214)으로 구성되어 있다.

이때, 상기 결합홈(212)은 양측면이 경사진 형상 즉, 하단이 넓고 상단이 좁은 등변사다리꼴 형상을 구비하도록 되어 있으

며, 램구동부재(100)의 하부가 개방된 부위를 통해 삽입되어 삽입 결합된 후, 개방된 부위에 고정바(213)가 볼트결합되며,

이와 같은 결합에 의해 램구동부재의 결합홈(212)내로 삽입된 램구동부재(100)의 이탈이 방지된다.

상기 기준부(220)는 힌지축(214)의 양측단이 힌지블록(221)에 의해 연결되는 기준판(222)과, 상기 기준판(222)에 형성된

홈(223)내로 브래킷(224)에 의해 삽입설치되는 체결모터(225)와, 상기 체결모터(225)에 의해 회전작동되는 체결스크류

(226)와, 상기 체결스크류(226)를 따라 이동되는 체결막대(227)와, 상기 체결스크류(226)의 끝단을 지지하는 지지판

(228)과, 상기 지지판(228)과 기준판(222)에 양측단이 연결되도록 설치되고, 체결막대(227)를 관통하도록 설치되는 가이

드봉(229)으로 구성되어 있다.

즉, 상기 기준부(220)는 체결모터(225)의 작동에 의해 체결막대(227)가 이동되어 틸트부의 고정틸트판(211) 끝단에 체결

막대(227)가 결합되도록 되어 있으며, 이와 같은 체결막대(227)와 고정틸트판(211)의 결합에 의해 틸트부(210)와 기준부

(220)가 일체화된다. 이때, 상기 체결막대(227)는 가이드봉(229)을 따라 이동되므로, 회전되지 않고 수평이동되게 된다.

상기 틸트구동부(230)는 램구동부재(100)가 결합되는 틸트부(210)를 틸트시키는 것으로, 힌지축(214)에 일체형으로 설

치되는 회전기어(231)와, 상기 회전기어(231)에 치합되는 구동기어(232)와, 상기 구동기어(232)를 구동시키는 틸트모터

(233)와, 상기 틸트모터(233) 및 구동기어(232)가 내부에 위치하도록 기준부 기준판(222) 끝단 하부에 설치되는 틸트하

우징(234)으로 구성되어 있다. 즉, 틸트모터의 구동력은 구동기어 및 회전기어를 통해 틸트판과 일체형으로 연결된 힌지

축에 전달되어 틸트판에 결합된 램구동부재를 틸트 시키게 된다.

상기 직선이송부(240)는 기준부(220)를 수평이동시키는 것으로, 직선이송스크류(241)와 LM 가이드(242) 및 상기 직선이

송스크류를 구동시키는 직선이송모터(243)에 의한 기준부(220)를 직선이동 시킨다. 즉, 상기 직선이송부(240)는 볼스크

류 방식에 의해 기준부(220)를 직선이동 시킨다.

상기 회전부(250)는 직선이송부(240)를 회전시키는 것으로, 도 13 에 도시된 바와 같이, 직선이송부의 바디(244) 하부에

일체로 형성되고 회전부 커버(251)에 베어링 지지되는 회전모터 브래킷(252)과, 상기 회전모터 브래킷(252)에 축이 하부

를 향하도록 설치되는 회전모터(253)와, 상기 회전모터(253)의 축에 연결되는 모터축 베벨기어(254)와, 상기 모터축 베벨

기어에 치합되는 워엄축 베벨기어(254a)와, 상기 워엄축 베벨기어(254a)가 설치되고 양측단이 회전모터 브래킷(252)에

연결된 워엄축 지지브래킷(252a)에 베어링 지지되는 워엄축(255)과, 상기 워엄축(255)에 설치되는 워엄축 워엄기어(256)

와, 상기 워엄축 워엄기어(256)에 치합되고 회전모터 브래킷(252)에 연결된 지지축(252b)에 베어링 결합되는 지지축 워

엄기어(256a)와, 상기 지지축 워엄기어(256a)의 하단에 일체형으로 설치되는 고정 평기어(257)와, 상기 고정평기어(257)

에 일측이 치합되고 회전모터축과 동일중심선을 구비하도록 회전부 커버(251)에 설치되는 회전중심 평기어(258)로 구성

되어 있다.

상기 램구동부재(100)는 핵연료 교환기 램드라이브 기어박스 어셈블리의 램 구동삽입부와 클러치 구동삽입부내로 삽입결

합되어, 핵연료 교환기의 구동력(램 축을 이동시키는 구동력)을 해제시키는 것으로, 도 14 에 도시된 바와 같이, 램 드라이

브 기어박스 어셈블리의 램 구동 삽입부내로 삽입되어 결합되고 램 구동모터의 구동력이 베벨기어에 의해 전달되어 작동

되는 램 구동부(110)와, 상기 램 드라이브 기어박스 어셈블리의 클러치 구동 삽입부내로 삽입되어 결합되고 내부에 설치

된 클러치 구동모터에 의해 작동되는 클러치 구동부(120)와, 상기 클러치 구동부(120)와 램구동부(110) 사이에 위치하도

록 설치되는 관측 카메라부(130)와, 상기 램구동부(110)를 중심으로 클러치 구동부(120)를 회전(공전)시키는 클러치 회전
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부(150)와, 상기 램구동부(110)에 연결되는 램구동 모터(143)와 베벨기어(144) 및 헬리컬기어 연결 공구 구동모터(141)

와 헬리컬기어 연결 공구 구동모터축 기어(142)가 하우징(146)내에 설치되며, 하우징 하단에 인스톨러부재(200)에 결합

되는 고정 더브테일판(145)이 설치되는 램 구동 작동부(140)로 구성되어 있다.

상기 클러치 회전부(150)는 램 구동부(110)를 회전 중심축으로 클러치 구동부(120)를 회전시키는 것으로, 클러치 회전부

구동모터(151)의 구동력이 클러치 회전부 구동모터축 피니언기어(152)를 통해 램 구동부(110)에 고정된 클러치 회전부

중심기어(153)을 중심으로 클러치 구동부(120)를 회전시킨다.

상기와 같이 구성된 본 발명은 램 구동모터(143)의 구동력은 베벨기어(144) 및 램구동축(113)을 통해 램구동공구(114)에

전달되고, 헬리컬기어 연결공구 구동모터(141)의 구동력은 헬리컬기어(142) 및 헬리컬기어 연결 공구 회전축(147)을 통

해 헬리컬기어 연결 공구로 각각 전달되게 된다. 즉, 상기 램구동부재는 램구동축과 헬리컬기어 연결 공구 회전축은 동일

축상에 위치하도록 이중축으로 형성되어 있다.

이하 상기와 같이 구성된 램구동부재(100)는 본 발명의 출원인이 2003년도에 출원한 특허출원 제 0085368 호에 상세한

설명이 기재되어 있으므로, 이에 대한 설명은 생략한다.

상기 고정 더브테일판(145)은 인스톨러부재의 틸트부(210)에 형성된 결합홈(212)내로 삽입되어 고정바(213)에 의해 고

정되는 것으로, 양측면이 소정각도를 구비하는 경사면을 구비한다. 즉, 상기 고정 더브테일판(145)은 등변 사다리꼴 형상

의 단면을 구비한다.

상기와 같이 이루어진 고정 더브테일판(145)은 등벽사다리꼴 형상을 구비하는 결합홈(121)과의 결합에 의해 이탈이 방지

된다.

상기와 같이 구성된 본 발명은 이동부재(500)의 상부에 마스트부재(400)가 탑재되고, 상기 마스트부재(400)의 상단 중앙

에 인스톨러 상하이송부재(300)가 설치되며, 상기 인스톨러 상하이송부재(300) 상단에 인스톨러 부재(200)가 결합됨과

동시에, 상기 인스톨러 부재(200)에 램구동부재(100)가 설치되도록 되어 있으며, 상기 램구동부재(100)는 목적지까지의

이송 중, 경로의 높이 및 주행성을 고려하여 인스톨러부재의 틸트부(210)에 의해 약 180° 회전(틸트)된 상태로 이송된다.

또한, 본 발명이 목적지까지 이동되면, 이동부재의 사이드 지지부(560)가 작동되어 이동부재(500)의 지지력을 향상시키게

되고, 마스트부재(400)가 작동하여 램구동부재(100)를 목적위치까지 승강시킨 후, 인스톨러 상하이송부재(300)가 작동하

여 램구동부재(100)를 정확한 목적높이까지 도달시킴과 동시에, 인스톨러 부재(200)가 작동하여 램구동부재(100)를 직선

이송 및 회전시켜 정확한 위치를 조절한다. 이때, 상기 램구동부재(100)의 위치는 램구동부재에 설치된 관측카메라부

(130)에 의해 관찰되어 조절되게 된다.

이와 같이, 램구동부재의 램구동부가 핵연료 교환기의 램 구동삽입부내로 삽입되면, 클러치 구동부가 작동되어 상단에 위

치하는 회전공구가 클러치 구동삽입부내로 삽입된다. 램 드라이브 기어박스 어셈블리의 램 구동 삽입부와 클러치 구동삽

입부내로 램구동부재가 삽입결합되면, 먼저 클러치 구동모터에 의해 회전공구가 작동되어 램 드라이브 기어박스 어셈블리

의 클러치가 작동되어 핵연료 교환기의 구동력이 해제된다. 클러치의 작동에 의해 핵연료 교환기의 램구동력이 해제되면,

램구동부가 작동되어 핵연료 교환기 램축에 치합된 헬리컬 기어를 작동시킴으로써, 핵연료 교환기의 램축이 작동되게 된

다.

본 발명은 상술한 특정의 바람직한 실시예에 한정되지 아니하며, 청구범위에서 청구하는 본 발명의 요지를 벗어남이 없이

당해 발명이 속하는 기술분야에서 통상의 지식을 가진 자라면 누구든지 다양한 변형실시가 가능한 것은 물론이고, 그와 같

은 변경은 청구범위 기재의 범위내에 있게 된다.

발명의 효과

이와 같이 본 발명은 핵연료 교환기의 이상발생시, 칼란드리아 압력관과 핵연료 교환기를 원격지에서 분리/조정할 수 있으

므로, 작업자의 안전을 보호하고, 작업시간의 단축 및 정확도 향상을 통해 작업능률을 증대시킬 수 있다.

또한, 이동부재의 양측에 사이드 지지부가 더 설치되어 있어, 램구동부재의 승하강시 지지력을 향상시키고, 이를 통해 정

확한 위치로의 신속한 승하강이 가능하도록 되어 있다.
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또한, 램구동부재가 180° 틸트되도록 되어 있어, 이동이 용이하고, 이동통로의 높이에 용이하게 대응할 수 있으며, 램구동

부재와 장애물의 충돌을 방지함과 동시에 이를 통해 램구동부재의 파손을 방지한다.

또한, 마스트부재가 좌우 대칭형으로 형성되고, 좌우 마스트부가 일체형으로 작동되도록 되어 있어, 승하강시 상단의 흔들

림 없이 정확한 중심의 상하이동을 가능하게 할 수 있는 등 많은 효과가 있다.

도면의 간단한 설명

도 1 은 본 발명에 따른 전체구성을 보인 예시도

도 2 는 본 발명의 정면 및 측면 예시도

도 3 은 본 발명에 따른 이동부재의 구성을 보인 예시도

도 4 는 본 발명 이동부재의 주행구동 및 암구동 관계를 보인 예시도

도 5 는 본 발명 이동부재의 주행바퀴부 구성을 보인 예시도

도 6 은 본 발명 이동부재의 암부 구성을 보인 예시도

도 7 은 본 발명 이동부재의 사이드 지지부의 구성을 보인 예시도

도 8 은 본 발명 이동부재의 사시상태를 보인 예시도

도 9 는 본 발명에 따른 마스트부재의 구성을 보인 예시도

도 10은 본 발명에 따른 인스톨러 상하이송부재의 구성을 보인 예시도

도 11은 본 발명에 따른 인스톨러부재의 구성을 보인 예시도

도 12는 본 발명 인스톨러부재의 내부 구성을 보인 예시도

도 13은 본 발명 인스톨러부재의 회전부 구성을 보인 예시도

도 14는 본 발명에 따른 램구동부의 구성을 보인 예시도

도 15 는 본 발명의 작동상태를 보인 예시도

* 도면의 주요부분에 대한 부호의 설명

(100) : 램구동부재 (110) : 램구동부

(113) : 램구동축 (114) : 램구동공구

(120) : 클러치 구동부 (121) : 회전공구

(130) : 관측카메라부 (140) : 램 구동작동부

(141) : 헤리컬기어 연결공구 구동모터모터

(142) : 헬리컬기어 (143) : 램구동모터
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(144) : 베벨기어 (145) : 고정 더브테일판

(146) : 하우징 (147) : 클러치 회전축

(150) : 클러치 회전부 (151) : 클러치 회전부 회전모터

(151) : 클러치 회전부 구동모터

(152) : 클러치 회전부 구동모터축 피니언기어

(153) : 클러치 회전부 중심기어

(200) : 인스톨러부재 (210) : 틸트부

(211) : 고정틸트판 (212) : 결합홈

(213) : 고정바 (214) : 힌지축

(220) : 기준부 (221) : 힌지블록

(222) : 기준판 (223) : 홈

(224) : 브래킷 (225) : 체결모터

(226) : 체결스크류 (227) : 체결막대

(228) : 지지판 (229) : 가이드봉

(230) : 틸트구동부 (231) : 회전기어

(232) : 구동기어 (233) : 틸트모터

(234) : 틸트하우징 (240) : 직선이송부

(241) : 직선이송스크류 (242) : LM가이드

(243) : 직선이송모터 (244) : 직선이송부 바디

(250) : 회전부 (251) : 회전부 커버

(252) : 회전모터 브래킷 (252a): 워엄축 지지브래킷

(252b): 지지축 (253) : 회전모터

(254) : 모터축 베벨기어 (254a): 워엄축 베벨기어

(255) : 워엄축 (256) : 워엄축 워엄기어

(256a): 지지축 워엄기어 (257) : 고정 평기어

(258) : 회전중심 평기어 (300) : 인스톨러 상하이송부재

(310) : 모터브래킷 (320) : 상하이송 구동모터
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(330) : 스크류 (340) : 너트

(350) : 너트브래킷 (360) : 사각파이프

(370) : 가이드블록 (400) : 마스트부재

(410) : 좌측 마스트부재 (420) : 우측 마스트부재

(411,421) : 최상단 마스트 프레임 (430) : 마스트모터

(431) : 작동체인 (440) : 연결대

(500) : 이동부재 (510) : 몸체부

(511) : 지지브래킷 (512) : 구동축 지지브래킷

(520) : 주행바퀴부 (521) : 주행바퀴

(522) : 주행바퀴축 (523) : 체인스프라켓

(524) : 암바퀴 체인스프라켓 (525) : 암구동축

(526) : 암구동기어 (527) : 제 1 암고정 브래킷

(528) : 제 2 암고정 브래킷 (530) : 암부

(531) : 제 1 암 몸체 (532) : 제 2 암 몸체

(533) : 암바퀴 (534) : 암바퀴축

(535) : 구동스프라켓 (536) : 연결체인

(537) : 아이들 롤러 (540) : 구동부

(541) : 주행모터 (542) : 구동체인

(550) : 암회전부 (551) : 구동기어

(552) : 암회전모터 (560) : 사이드 지지부

(561) : 사이드 모터브래킷 (562) : 사이드 구동모터

(563) : 피니언기어 (564) : 가이드 브래킷

(564a): 가이드 돌기 (565) : 지지봉

(565a): 랙기어 (565b): 가이드홈

(566) : 로울러 브래킷 (567) : 지지로울러

(600) : 램구동 이동로봇장치
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