
1. 서  론

원자로 격납건물은 건물의 강도를 높이기 위하여 [Fig. 1][1]

과 같은 형태로 외벽 내부에 포스트 텐션 공법을 적용한다. 포

스트 텐션 공법은 덕트 내부에 강연선 다발을 삽입한 후 인장

력을 가한 상태로 고정시키는 공법으로, 이 인장력은 사고 등

의 이유로 건물 내부로부터 압력이 발생할 때 압력을 상쇄하

여 건물의 손상을 방지하고 건물의 안전성을 높여준다. 격납

건물의 포스트 텐션 덕트는 내부 강연선의 부식 및 파손을 방

지하기 위해 그리스로 충전되어 강연선을 공기 및 수분, 기타 

이물질과의 접촉으로부터 보호한다. 덕트의 파손에 의하여 이 

그리스가 누출될 경우 강연선이 부식, 파손되어 건물 안전성

이 저해될 수 있다. 실제로 한빛 원자력 발전소 3,4 호기 등 국

내외의 원전에서 그리스 누유 및 그로인한 강연선 부식이 발

견되어 그리스 누유 및 강연선 부식 검측 방안이 중요한 이슈

가 되고 있다. 하지만 덕트 내부를 그리스로 충전하는 포스트 

텐션 공법은 거대 구조물 중에서는 원자로 구조물에 한정되는 

방법이므로 관련 연구가 미비하다. 현재에는 미국에서 사용하

는 검사 방식대로 직접적으로 덕트 내의 그리스와 강연선을 

제거하여 검사한 뒤 되돌리는 방식을 사용중이다[2]. 이 방법은 

덕트 내부 그리스의 양을 계산하여 그리스 누유 및 공극 발생 

유무를 판단하고, 강연선을 육안으로 검사하여 부식여부를 판

단하므로 시간과 비용이 많이 들어 비효율적인 문제가 있다.

본 논문에서는 그리스와 강연선을 제거하지 않은 상태로 

충전된 덕트 내부를 직접 탐상할 수 있는 스크류 추진로봇을 

개발하고, 실제 포스트텐션 덕트와 유사한 환경을 제작하여 

추진로봇 기술의 실현성을 검증한다. 이 로봇은 그리스 덕트 

내부에서 전/후진이 가능하고, 그리스 공극 및 강연선 부식을 

검측할 수 있는 센서를 탑재하여 이동과 동시에 덕트 내부를 

탐상할 수 있으므로 기존 방식보다 검측에 필요한 시간과 비

용을 줄일 수 있다. 

2. 로봇 모델링

기존에 일반적으로 사용되는 배관로봇은 바퀴가 장착되어 

배관 내벽과 바퀴 사이의 마찰력을 이용해 배관 내부를 진행

한다[3]. 하지만 그리스로 충전된 덕트를 진행해야 하는 환경의 
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특성상 윤활효과에 의해 마찰력이 감소하고, 그리스가 채워져 

있어 저항이 크므로 바퀴를 사용하는 추진방법을 사용할 수 없

다. 또한 포스트텐션 덕트는 [Fig. 1]과 같이 내부에 강연선 다발

이 삽입되어 있어 로봇이 통과할 수 있는 공간은 활꼴에 가깝고 

중심부가 솟아오른 형태가 되므로 중앙을 기점으로 좌우로 나

뉘어 있는 좁은 공간에서 작동할 수 있도록 설계되어야 한다. 

이러한 환경 조건에서 로봇이 추진하기 위해서는 마찰력에 

의존하지 않고, 그리스로 채워진 공간을 뚫고 들어갈 수 있어

야 한다. 따라서 twin screw extruder의 원리를 적용하여 두 개

의 스크류가 서로 반대 방향으로 회전하여 그리스를 파고들며 

후방으로 밀어내고, 그 반작용으로 그리스 내부를 추진할 수 

있도록 추진방법을 결정하였다.

또한 로봇의 구동을 위한 모터, 센서 검출 데이터 송수신을 

위한 보드를 로봇 내부에 탑재할 수 있는 범위에서 스크류 원

통 직경을 최소화하였고, 스크류의 피치를 조정하여 로봇이 

그리스 내부를 잘 파고들 수 있도록 [Fig. 2]와 같이 전체 구조

를 결정하였다.

그리스 공극 및 강연선 부식을 검출하기 위한 센서 마운트

를 [Fig. 3]과 같이 로봇 전방에 설치하였다. 그리스 공극 검출 

센서[4]는 초음파 센서를 사용하여 로봇 전방에 존재하는 그리

스 공극을 검출한다. 이 때 두 초음파센서 송수신 모듈간에 일

정 각도를 유지하여야 신호를 정상적으로 수신할 수 있으므로 

초음파 센서의 표면이 한 방향을 바라보도록 마운트를 제작하

여 설치한다. 부식 검출 센서[5]는 두 개의 전극 탐침이 강연선

에 접촉하고, 두 접점 사이의 전위차를 측정하는 방식으로 작

동한다. 부식 측정 센서의 작동 원리상 두 탐침이 항상 강연선

에 접촉해야 하므로 로봇의 두 스크류 사이에 하우징을 제작

하고 스프링으로 제작된 탐침을 일렬로 탑재하여 [Fig. 4]와 같

이 제작하였다. 탐침은 덕트 중심부 강연선에 접촉하고, 주행 

중 강연선의 배치 변화 등이 발생하여도 탄성에 의해 강연선

과 접촉을 유지할 수 있어 부식 측정을 정상적으로 진행할 수 

있으며, 탐침을 둥글게 굽혀서 검측 후 로봇을 후진시켜 덕트

에서 배출시킬 때 주행에 방해가 되지 않도록 제작하였다.

로봇의 후방에는 전원/통신 공급케이블(이하 Tether)이 연

결된다. 이 Tether를 통해 로봇에 전원을 공급하고 모니터링 

시스템과 통신을 하므로 필수적인 요소이지만, 그리스에 직접

적으로 노출되므로 그리스와 Tether 사이에 저항이 발생하여 

로봇이 추진하는데 방해가 될 것이다. 이 문제는 로봇이 추진

하며 그리스에 노출되는 Tether의 면적이 증가할수록 커진다. 

이를 해결하기 위해 Tether의 저항을 줄이는 방법과 Tether 자

체에 강성을 부여하고 로봇의 추진에 맞춰 Tether를 밀어넣어 

로봇의 보조 추진력으로 사용하는 방법을 개발 중이다.

                        (a)                                               (b)

[Fig. 1] (a) Tendon duct locations in containment building, (b) 

Cross section of the Tendon duct

(a)

(b)

[Fig. 2] (a) Modeling of Screw–propelled robot, (b) PCB board 

for sensor data communication

                             (a)                                                    (b)

[Fig. 3] Modeling of Sensor mount

[Fig. 4] (a) Assembled Screw-propelled robot, (b) Sensor part of 

robot (Top view), (c) Sensor part of robot (Front view), (d) 

Sensor mount
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3. 실험환경 모델링

실험 환경의 구조는 [Fig. 5], [Fig. 6], [Fig. 7] 과 같이 길이 6 

m, 내경 150 mm 아크릴 파이프와 직경 15 mm 아크릴봉 42개

로 구성하였다. 실제 환경은 길이 100 m, 내경 152 mm 덕트에 

직경 15.2mm 강연선 42개가 삽입되어 있다. 실험 환경에서 아

크릴봉이 차지하지 않는 여유공간 단면적은 약 10724 mm2, 

실제 환경에서의 여유공간 단면적은 12717 mm2으로 실제 환

경과 유사한 형태이나 더 불리한 조건으로 실험환경이 구성

되어 추진 로봇 기술의 실현성을 검증하는데 충분하다고 판

단하였다. 

또한 원자로 격납건물 외벽 내부 텐던 덕트의 온도는 20°C 

내외이므로[6] 파이프 외부에 열선을 설치하여 실험 중 그리스 

온도를 20°C로 유지한다. 

4. 추진실험

앞서 설계한 대로 6 m 길이의 실험 환경을 구성한 뒤, 파이

프에 그리스를 주입하여 로봇의 추진 실험을 진행하였다. 실

험 결과 [Fig. 8]에서 보이는 것처럼 로봇이 정상적으로 그리스 

파이프 내부를 파고들며 추진하였고, 이후 로드셀을 사용해 

추진력을 측정한 결과 [Fig. 9]처럼 최대 14 kgf, 반복실험시 7 

kgf의 추진력을 발생시킬 수 있음을 확인하였다[7].

하지만 로봇이 약 1 m 추진한 이후 추진 속도가 감소하고 

잠시 후 정지하는 것을 확인하였는데, 이는 로봇 모델링 단계

에서 상정하였던 대로 로봇에 연결된 Tether와 그리스 사이에

서 발생하는 저항력이 로봇이 추진함에 따라 점차 증가하여 

로봇 자체의 추진력으로는 더 이상 추진할 수 없는 상태가 되

었기 때문으로 확인되었다. 현재 Tether의 저항을 줄이는 방법

과 보조 추진력으로 사용하는 방법 모두 개발 진행중인 상태

이므로 실제로 적용이 불가능하다. 따라서 이러한 저항 문제

를 해결하기 위해 외부에서 보조적인 추진력을 공급하여야 했

[Fig. 5] Modeling of test environment

                            (a)                                         (b)

[Fig. 6] (a) Cross section of the pipe for test, inner diameter 150 

mm, acryl rod 42 pcs, (b) Cross section of the Real tendon duct, 

inner diameter 152 mm, steel strand 42 pcs 

                     (a)                                                (b)

[Fig. 7] (a) Test environment, (b) Cross section of the pipe for 

test

[Fig. 8] Robot propelling in grease

[Fig. 9] Propelling force of robot in grease

[Fig. 10] Winch to pull robot
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고, [Fig. 10]과 같이 전방에서 일정한 속도로 와이어를 감아 로

봇을 견인하는 방식으로 추진력을 확보하였다. 와이어를 이용

해 견인하며 실험한 결과 로봇이 [Fig. 11]처럼 정상적으로 6 m 

배관을 진행하는 것을 확인하였다.

또한 로봇의 추진과 센서 검측의 동시 작동을 확인하기 위

해 [Fig. 12]와 같이 그리스 파이프 내부에 공극의 역할을 하는 

구조물을 삽입하고, 파이프 내부 아크릴봉을 부식구간이 존재

하는 강연선으로 교체한 1.5 m 실험 환경을 제작하였고, 초음

파센서와 부식센서가 스크류 회전과 동시에 작동하여 [Fig. 

13]과 같이 데이터를 송신할 수 있는 것을 확인하였다. 

5. 결  론

본 논문에서 개발한 screw-propelled robot은 포스트텐션 덕

트와 유사한 조건으로 제작된 그리스 배관에서 덕트 내부 탐

상을 위한 센서를 탑재한 상태로 추진 및 검측을 진행할 수 있

었고, 자체적으로 7 kgf 이상의 추진력을 발생시킬 수 있음을 

보여 그리스 덕트 내부를 직접적으로 탐상하는 추진로봇 기술

의 실현성을 입증했다.

현재까지의 실험은 그리스가 가득 차 있는 덕트를 전제로 

실험을 진행하였다. 하지만 실제 환경에서는 Tether의 저항이 

증가하여 추진력이 부족해지는 경우 이외에도 그리스 누유로 

인해 로봇 추진에 필요한 그리스가 부족하여 추진력이 부족해

지는 경우 등 추가적인 추진력 감소 원인이 있을 수 있다. 

이를 해결하기 위해서는 보조 추진력 공급이 필요하다. 이

번 연구에서는 Tether 저항 감소 및 보조 추진력 확보 연구가 진

행중이어서 Tether 저항에 의한 추진력 감소를 보충하기 위하

여 전방에서 와이어를 이용해 로봇을 견인하였지만, 실제로 기

술을 적용할 때에는 와이어를 이용한 견인이 불가능하므로 진

행중인 연구에 더하여 추가 추진 모듈을 일정 거리마다 연결하

는 형태로 보조추진력을 확보하는 연구를 진행할 예정이다. 
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[Fig. 12] Sensor testing environment with grease void structure

[Fig. 13] Sensor data collected during robot propelling
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