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번호 제한 조건 제한 범위
1 78 / ll 0.37~0.5

2 1  27~17

3 







 

87

91
2 tan ll

l  12~8

4   7
2

11
2

107 llll  0.46~0.57

5 버켓 실린더와 Guide Link와의 최대 각도  155~140

6
암 실린더와 Arm center에서 Arm Cyl. Rod로의 

위치 벡터와의 최대 각도  160~130

7   130~95

8
붐 실린더와 Boom Foot에서 Boom center로의 

위치 벡터와의 최대각도  13~8

9 Cylinder length – Cylinder Stroke > 500mm





 xF
nRX

max

   →∪∞

∈
  

 

  



   ∈
  ∈

    ∈   ±   
  

  

 

     

     

 

 







)10,,1(
1)1,(15

1)1,(









 i
iFifvalueInitial

iFifvalueInitial
w

n

n
i

 

 

 

 

 
















	1. 서론
	1.1 연구배경 및 연구 동기
	1.2 관련 연구 조사
	1.3 연구 목표 및 내용

	2. 굴삭기 작업 장치 이론해석
	2.1 기구학 해석
	2.1.1 작업 범위
	2.1.2 작업 속도

	2.2 정역학 해석
	2.2.1 굴삭력
	2.2.2 인양력


	3. 최적화 문제 정의
	3.1 목적 함수 생성
	3.2 설계 변수 및 제한조건

	4. 최적화 방법론 개발
	4.1 Hybrid Taguchi-Random order Coordinate search Algorithm(HTRCA)

	5. 최적화 시뮬레이션 및 결과
	5.1 가중치 설정 및 가변 가중치 적용
	5.2 최적화 결과

	6. 결론
	참고문헌
	Abstract


