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서론(Introduction)

이론적 배경(Theoretical Background)

제작 과정(Software Methodology)

최종 산출물 (Final Output)

제작 결과(Result)

모터고정부분

소주지탱부

감속기

1. 소용돌이 발생원리

2. 술병의 회전을 버티는 구조설계

3. 술병의 회전을 버티는 구조설계

술말아주는로봇구현

유성기어와모터연결부설계

술병고정파츠설계

술병회전을가능케하는모터선정

술말아주는로봇의형태선정

프로파일과모터를서로연결하여모터가잘
붙어있을수있도록지지해주는역할을해주는
부분이다. 

모터를붙어있게하는것뿐만아니라, 
감속기의 ring 부분이잘고정될수있도록하는
역할을함께진행한다.

위의두구조물을이용하여소주가밖으로날아가지않고잘회전할수있도록한다. 
소주캡과소주의몸통을지지하는두부분을슬라이더형태로제작하였고, 몸통을지지해주는
부분에정삼각형의형태로구멍을뚫어감속기의 planet 부분과연결될수있도록제작하였다. 

각속도가빠르고토크가약한모터를
사용하기로결정하여, 소주의큰
토크를보완하기위해감속기를
설계하였다. 

각속도를 1/6배로해주고, 이를통해
토크를약 6배크게설계하여모터에
무리를주지않을수있도록했다. 

[완성된유성기어의모습]

BLDC 모터와 ESC

소용돌이를만들기위해사용한 BLDC 모터와 ESC의사진이다. 모터, ESC, Power supply를연결하여
모터의구동상태를확인하였고 servo,microseconds()라는함수를활용하여모터의각속도를
조정하여소용돌이를만들수있는모션을구현하였다.
이를각설계물과연결하여최종산출물을제작해냈다.
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