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서론1.

생체모방로봇은 인간을 비롯하여 새 곤충 물고기 등 동물들, ,

의 기본구조 행동원리 및 메커니즘을 모방한 로봇이다, [1][2].

이들 생체들은 오랜 기간에 걸쳐 진화해 오는 동안 환경에 적합하

면서도 효율적인 구조와 기능을 갖추었다 따라서 이들[1][2].

생체들은 로봇공학자로 하여금 새로운 영감과 아이디어를 제공

하여 줄 수 있을 것이다 이와 같은 이유로 전세계적으로[2].

생체모방로봇에 대한 관심이 증대되고 있으며 연구개발이 활발,

하게 이루어지고 있다.

생체모방로봇에 대한 개발사례를 살펴보면 미국 하버드 대학,

에서 미국방부의 지원을 받아 연구 중인 파리를 모방한 파리로봇

이 있다 이 극소형 파리로봇은 방 안에서의 도청 및 감시를[3].

수행할 수 있을 것으로 기대되고 있으며 또한 인간이 접근하기,

어려운 오염 지역을 정찰할 수도 있을 것으로 기대되고 있다.

그리고 미국 카네기멜론대에서 연구 중인 도마뱀을 모방Basilisk

한 수면 위를 달릴 수 있는 로봇이 있다 이 로봇은Water runner [4].

수질을 모니터링하거나 해안선 또는 항구를 감시하는 데 사용할,

수 있을 것으로 기대되고 있다 그리고 미국 스탠포드 대학에서.

개발한 게코 도마뱀을 모방한 벽면을 오를 수 있는 이Stickybot

있다 이 로봇은 우주선 선체 고층건물 댐 선박 핵발전소[5]. , , , ,

등과 같은 구조물의 검사 및 정비에 활용될 수 있을 것으로

기대되고 있다.

본 논문에서는 먼저 생체모방로봇의 목적 적용환경 기능, ,

선정 및 선정배경에 대해서 다룬다 그리고 선정한 기능 수행에.

적합한 생체모델 및 로봇개발사례를 조사 분석한 뒤 이를 바탕으,

로 생체모방로봇의 개념도를 도출하고 예상되는 장단점을 분석

한다 그리고 마지막으로 결론을 다룬다. .

생체모방로봇의목적 적용환경및기능선정2. ,

이절에서는 생체모방로봇의 목적 적용환경 그리고 기능 선정,

및 선정배경에 대하여 다루고자 한다.

선정한 생체모방로봇의 목적은 시각 화생방 환경오염 정찰, ,

및 감시 요구조자 탐색 폭발물 탐지로 하였고 적용환경은 도심, , ,

의 건물 및 계단 그리고 산림 임야의 비포장 경사 지역으로, ,

하였고 기능은 평지에서는 고속주행 그리고 험지에 해당하는,

계단 경사 비포장도로 모래 진흙 눈 지역 주행을 선정하였다, , , , , .

선정배경으로서는 첫 번째 미국방부에서 발표한 무인체계로

드맵 에 의하면 무인체계의 요구 우선순위로(2007-2032)[6] 1.

정찰 목표 식별 및 지시 대 지뢰 전투 화생방 정찰의, 2. , 3. , 4.

순으로 나타나 있다 그리고 독일 에서 연구중인. DFKI Bremen

는 붕괴 생화학적 사고와 같은 사람이 접근하기ASGUARD[7] ,

어려운 지역에서 오염정보수집 요구조자 위치파악 등의 목적으,

로 연구개발이 진행되고 있다 또한 미국. Department of Homeland

와 의 보고서Security National Institute of Standards and Technology

에 의하면 건물붕괴 지하공간사고 운동장 등에서의 화생방[8] , ,

오염 및 폭발물 테러 상황들에 대한 사고 위험 화생방 오염, ,

상황정보획득 폭발물 탐지 요구조자 탐색 등의 능력을 가진, ,

로봇의 요구조건들에 대하여 언급하고 있으며 경사 계단 주행, , ,

붕괴지역 주행 넓은 영역을 정찰 탐색할 수 있는 로봇플랫폼의, ,

필요성을 제기하고 있다 그리고. ELROB(European Land-ROBot

의 시나리오는 폭발물 화생방 오염 정찰 및 탐지 비포장Trial)[9] , , ,

계단 경사 지역 주행 넓은 영역 정찰 탐색을 담고 있다 이와, , , .

같은 보고서 연구개발 사례 그리고 대회 시나리오 등을 통하여, ,

위와 같은 생체모방로봇의 목적 적용환경 그리고 기능을 선정하,

였다.

기능수행을위한생체모델및로봇개발사례조사 분석3. ,

절에서 생체모방로봇의 목적 적용환경 기능 선정에 대하여2 , ,

다루었다 이절에서는 선정한 각각의 기능 수행을 위한 생체모델.

및 로봇개발사례를 다룬다 그리고 다음절에서 이절에서 조사. ,

분석한 생체모델 및 로봇개발사례로부터 선정한 전체 기능 수행

을 위한 생체모방로봇의 개념도를 도출하고자 한다.

평지 고속주행 기능에 적합한 생체모델로서는 치타 개 말, ,

등 사족동물이 있으며 기존 자동차와 같이 휠 을 사용하는, (wheel)

기계가 있다 상대적으로 제어 및 메커니즘의 구현에 있어서.

휠은 쉬운 편이며 다리는 어려운 편이라고 할 수 있다 그리고.

계단 및 경사 주행 기능에 적합한 생체모델은 다리를 이용한

사람 개 고양이 등이 있으며 로봇개발사례로는, , , ASGUARD[7],

등 을 이용한 로봇 등이 있다 는IMPASS[10] spoke . ASGUARD

상대적으로 부드러운 주행 및 하강에 어려움이 있을 것으로

판단되며 는 평지 고속주행이 어려울 것으로 판단된다, IMPASS .

그리고 비포장 모래 진흙 눈 지역 주행 기능을 위해서는 지면과, , ,

접촉하는 부분의 지면 접촉성이 좋아야 할 것이며 또한 걸음새,

방식 속도 힘전달 등 운동 패턴 의 중요성을(gait) , , (motion pattern)

기존의 연구에서 언급하고 있다 그리고 몸통의 유연성과[7].

다리의 가 험지주행에 유리함을 기존의 연구에서 언급compliance

하고 있다[7][11][12].

Fig. 1 Concept Model
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Fig. 2 schematic diagram

생체모방로봇개념도4.

이절에서는 절로부터 선정한 전체 기능 수행을 위한 생체모2, 3

방로봇의 개념도를 도출하고 예상되는 장단점을 분석한다.

은 도출한 생체모방로봇의 개념도를 나타내고 는Fig.1 Fig. 2

개념도 설명을 위한 개략도이다 의 부분은 험지주행에. Fig. 2 body

유리하도록 동물의 척추와 디스크를 모방하여 설계 제작할 계획

이며 부분에 각각 구동기를 장착하여 로봇 주행에 전체 개의, hip 4

구동기를 사용할 계획이다 그리고 와 부분은 스프링을. knee ankle

두어 를 가지도록 할 계획이다 이로서 부분에 장착compliance . hip

된 구동기의 회전운동에 의해 와 부분은 부분이knee ankle foot

지면과 접촉 이전에는 의 의 각도에서 부분이 지면Fig.2 , footαβ

과 접촉이 발생하면 각도는 증가하고 각도는 감소하는 즉,α β

사람이나 족동물의 주행에서 다리부분의 와 의 움직임4 knee ankle

과 같이 동작하도록 할 계획이며 또한 부분이 지면과 접촉상, foot

태에서 다시 비접촉상태로 움직일 때 와 부분에서 가지knee ankle

고 있는 스프링의 복원 탄성력에 의해 주행방향으로의 추진력이

배가되도록 할 계획이다 이는 에너지 효율측면에서 유리할 것으.

로 기대되며 또한 기존의 타입보다 부드러운 주행 및, spoke

고속주행이 가능할 것으로 기대된다 그리고 부분의 주행방. knee

향에 대한 각도는 경사 및 계단주행 등에서 승월(<180deg)α

능력이 좋을 것으로 기대된다 그리고 모래 진흙 눈 지역 지면과. , ,

접촉하는 부분의 바닥은 지면 접촉성을 높이기 위한 재료foot

및 형상을 동물의 발바닥 및 발톱 그리고 등산화 등의 밑창을

참고하여 설계 제작할 계획이다 그리고 경사 및 계단 승하강. ,

경사도 지면 재질 및 굴곡도 등 지면상태 등에 따라 걸음새, (gait)

방식 속도 힘전달 등 운동 패턴 에 대한 연구를, , (motion pattern)

수행할 계획이다.

위와 같은 개념으로 생체모방로봇을 개발하였을 때 예상되는

장점은 단순구조 저비용 그리고 승월능력 부드러운 주행 고속, , , ,

주행 에너지 효율 비포장 지역 주행 지면 접촉성 등이 좋을, , ,

것으로 기대되며 로봇이 전복되었을 때에도 주행방향이 반대, -

가 되어 조향이 필요로 한 단점이 있지만 마찬가지로 기능을-

수행할 수 있는 장점이 예상된다.

결론5.

본 논문에서는 생체모방로봇의 목적 적용환경 기능을 선정하, ,

고 선정한 기능을 수행하기 위한 생체모델 및 로봇개발사례를

조사 분석하였으며 이로부터 생체모방로봇의 개념도를 도출하, ,

고 예상되는 장단점을 분석하였다 향후계획으로는 본 논문에서.

제시한 생체모방로봇의 개념에 따라 생체모방로봇을 설계 제작,

및 제어를 수행할 계획이며 이로서 선정한 기능을 수행할 수

있는 생체모방로봇을 개발하고자 한다.
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