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1. 본 연구의 목적 

본 연구의 목적은 EDISON 사업 SW 활용 경진

대회 전산설계 분야 참가로, 대회 주제는 

EDISON 사업단에서 개발한 SW 들을 활용하여 

Jansen’s Mechanism 기반의 보행로봇을 설계하는 

것이다. 이에 Jansen’s Mechanism 이 무엇인지 분

석하여, 대회에서 요구하는 방향으로 연구를 진

행하였다. 

  

1.1 Jansen’s Mechanism 

Jansen’s Mechanism 은 링크 AC 가 회전운동 함

에 따라 나머지 링크들이 운동하여 점 H 가 그림

과 같은 궤적을 보이며 걷는듯한 움직임을 보이는 

보행 Mechanism 으로 Theo Jansen 이 고안하였다. 

이 Mechanism 은 부드러운 움직임을 시뮬레이션 

하기 위해 만들어졌다. Jansen 은 그의 Mechanism

을 Steandbeests 라고 알려진 다양한 역학적 구조물

에 사용했다. Jansen 의 Linkage 는 예술적으로 아

름다울 뿐만 아니라 단순 회전입력을 통해 유기적

인 보행 동작을 구현할 수 있다는 기계적 장점이 

있다. 일반적인 보행로봇의 주요 이동방식인 무한

궤도방식의 다리에는 서브모터가 장착되어 구동하

지만 Jansen’s Mechanism 은 단순한 DC 모터로 제

어가 가능해 간단하게 구현된다. Jansen 은 최 
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Fig. 1 Jansen’s Mechanism and 11 Holy Numbers 

적의 링크 길이비를 찾기 위해 유전적 알고리즘을 

사용하였다. 유전적 알고리즘이란 생명체 진화법

칙인 적자생존의 원리에 기초한 탐색 및 최적화 

기법이다. 임의의 길이로 만든 1500 개의 다리 중 

보행에 유리하다고 여겨지는 100 개의 다리를 선

택했다. 그리고 이 100 개의 다리를 부모세대로 

삼고 이와 유사한 이상적 곡선을 그리는 다리 

1500 개를 새로 추출하여 다시 링크들 간의 길이

비를 조율하였다. 이 과정을 여러 번 반복하여 11

개의 링크 길이비를 구하였는데 이를 Theo Jansen 

Linkage 11 Holy Numbers 라 한다.  
 

 
Fig.2 Jansen’s Mechanism Made By Science Box 

and 3D Printing 

1.2 대회참가를 위한 설계방향 및 방법 

대회의 주제는 EDISON 사업단에서 개발한 

SW 를 활용하여 경사/장애물/특수 표면을 이동

할 수 있는 Jansen’s Mechanism 기반의 보행 기구 

설계이다. 기구 설계 조건은 구동부에서 과학상

자의 모터(No.100B)를 사용하여야 하며, 기어

박스 구성을 위해 과학상자에서 제공되는 부품 

또는 3D 프린팅 부품이 사용 가능하다. 고정부 

및 관절부에는 아크릴/포맥스/과학상자/3D 프린

팅 부품이 사용 가능하다. 보행 기구의 전체 크

기는 가로 30cm, 세로 30cm, 높이 30cm 이내로 

제작되어야 한다. 대회의 요구사항으로 모델이 

빠른 속도로 주행해야 하며, 장애물을 넘어야 

하기 때문에 이러한 사항을 향상시키는 것에 중

점을 두고 연구를 진행하였다. 과학상자 부품은 

정수 비로 이루어져 있기 때문에, 설계 과정에

서 각 부품의 길이를 정수 비로 맞춰 초안을 설

계한 뒤 최적화 과정에서 직접 제작이 필요하다

고 여겨지는 부품들에 대해서만 유연하게 변형

하였다. 연구 과정에서 모델의 무게 및 보폭에 

따라 과학상자 모터의 동력으로는 주행이 불가

능한 경우가 존재하여 이를 고려하였다. 

2. 최적설계 

 대회에서 사용할 수 있도록 주어진 M.Sketch

와 EDISON Designer 를 이용하여 Jansen’s 

Mechanism 의 최적 설계를 진행하였다. 이 진행과

정을 설명하는데 있어서, 점과 링크 및 삼각형에 

알파벳을 붙여 설명한 것은 Fig.1 을 기준으로 작

성한 것이다. 예를 들면, 링크 AC 라 함은 Fig.1

의 기구의 링크 AC 이다. 

2.1 M.Sketch 를 이용한 링크 길이의 1차 설계 

M.Sketch 는 링크 길이조절 기능을 이용하여 

Jansen’s Mechanism 을 설계하는 SW 이다. 사용

자가 설계한 모델이 작동할 때의 궤적을 파악하

는 기능 및 그 궤적이 보행에 얼마나 효율적인

지 계산하는 기능이 있다. 이 SW 를 이용하여 

초안 모델을 과학상자 부품만으로 제작할 수 있

도록 설계하되 11 Holy Numbers 를 참고하여 유

사점이 있도록 하였다. 
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2.1.1 GAC 및 GL 을 고려한 설계 

M.Sketch 에는 설계한 기구의 움직임을 시뮬 

 

Fig. 3 GAC(Ground Angle Coefficient) 

레이션하는 기능이 있다. 사용자가 원하는 지

점의 움직임을 궤적으로 나타낼 수 있다. 이 때 

궤적이 수평면과 0.5°미만의 각을 이루는 구간

의 길이인 GL(Ground Length), Actuator 가 360°회

전하는 동안 이 구간을 점유하는 각의 비율인 

GAC(Ground Angle Coefficient)를 측정하는 기능

이 있다. GL 은 mm 단위로 표시되며, GAC 는 

0 과 1 사이의 값으로 표시된다. 

 연구 초기에는 GAC 값이 높을 수록 주행 시 

Actuator 의 1 회전 당 로봇의 발이 바닥을 미는 

시간이 길어지기 때문에 안정적일 것이라고 생

각하였다. 따라서 이 값이 높아지는 것을 지향

하여 설계하였다. 

 

2.1.2 과학상자 부품 사용을 위한 정수비 설계 

과학상자는 스트립 부품들 간의 길이 차가 

모두 정수로 되어 있어, M.Sketch 를 이용하여 

설계할 때에도 이를 고려하여 모든 링크간의 길

이 비를 정수 비로 설정하였다. Fig.4 에서와 

같이 직각삼각형의 형태로 존재하는 부품의 빗

변의 길이에 대해서만 나머지 두 변의 길이에 

피타고라스의 정리를 적용하여 설정하였다. 실

제 과학상자 스트립 한 칸당 간격은 12.75mm

이다. 그러나 M.Sketch 에서 각 링크의 길이를 

설정할 때 마우스 드래그를 이용한 조절만 가능

하고 정확한 수치입력이 불가능하여 소수 둘째 

 
Fig. 4 Right-angled Slab 

자리까지 길이들을 맞추는 데에 어려움이 있었다. 

그래서 편의를 위해 한 칸당 간격을 10 의 배수로 

간주하고 설계하였다. 이 때 11 Holy Numbers 를 

참고하였다. M.Sketch 사용 시  길이의 단위가 mm

로 표기되나, 실제 제작될 길이와 비율만 같기 때

문에 단위는 고려하지 않았다. 따라서 본 논문에

서도 M.Sketch 사용 중 나타나는 mm 단위의 표기

는 생략할 것이다. Fig.5 는 11 Holy Numbers 에 맞

춰 M.Sketch 에서 설계한 것이다. Fig.6 은 과학상

자 규격에 맞추어 변형한 것이며, 본문에서는 이 

길이비로 설계한 모델을 Normal Model 이라고 부

를 것이다. Fig.5 의 모델의 GL 값과 GAC 값은 각

각 61.759, 0.477 이며, Fig.6 의 모델은 39.886, 

0.436 이다. 각각의 길이비는 Table.1 에 나타내었

다. 

Table.1 

 11 Holy 

Numbers 

Normal 

Model 

Disrotatory 

Model 

BO 38 30  40 

AO 7.8 10 10 

AC 15 10 10 

CD 50 40 40 

BD 41.5 30 30 

BE 39.3 30 30 

CE 61.9 50 50 

DF 55.8 43 43 

BF 40.1 30 30 

FG 39.4 30 30 

EG 36.7 30 30 

GH 65.7 50 50 

EH 49 40 40 

GL 62 40 25 
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GAC 0.48 0.43 0.22 

 
 

Fig. 5 Linkage Ratio of Holy Numbers Version 
 
 
 

 

 
Fig. 6 Linkage Ratio of Science Box Version  

2.1.3 링크 길이 변화에 따른 타원궤적의 상하 

반전 현상 

Jansen 이 제시한 Jansen Holy Numbers 와 동일

한 길이 비로 제작된 모델을 구동시킬 경우에는 

Fig.7 과 같이 점 H 가 회전하는 방향이 Actuator

가 회전하는 방향과 같다. 그러나 각 링크의 길

이를 다양하게 변화시키며 시뮬레이션을 해보는 

과정에서 Fig.8 과 같이 점 H 와 Actuator 가 서로 

반대방향으로 회전하는 경우가 존재함을 발견하

였다. 이 경우에 실제로도 보통의 모델과 반대

로 보행할 지 실제로는 보통의 모델과 동일한 

방향으로 보행할 지 실험해볼 필요성이 제기되

었다. 따라서 점 H 와 Actuator 가 같은 방향으로 

회전하는 Fig.6 의 모델에서 OB 의 길이에만 변

화를 주어 이러한 형태의 모델을 설계하였다. 

Fig.9 를 보면 OB 의 길이가 길어짐에 따라 점 H

의 궤도의 상하가 반전되는 현상이 발생함을 알 

수 있다. 제작하여 주행하기로 한 모델은 Fig.9

이며, 각 링크의 길이비, GL 값 및 GAC 값은 

Table.1 과 같다. GL 값과 GAC 값 모두 Fig.6 의 

값보다 낮아 주행 속도가 더 느릴 것이며 안정

적이지도 못할 것이라고 예측하였다.  
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Fig.7 Conrotatory H and Actuator 

 
Fig. 8 Disrotatory H and Actuator 

 
Fig. 9 Process of Change 
 

 

이 비율을 EDISON Designer 를 이용하여 실

제 모델의 구조를 설계할 때에도 적용하였다. 

 

2.2 4 족 보행형 모델과 8 족 보행형 모델 

실제 모델의 본체 구조를 설계하기에 앞서 모터 

하나당 2 족에 해당하는 다리에 동력을 전달하는 

4족 보행형으로 할 것인지 모터 하나당 4족에 해

당하는 다리에 동력을 전달하는 8족 보행형으로 

할 것인지를 결정해야 하였다. 이에 예상되는 두 

형태간의 차이점을 분석하여 보았다. 
 

2.2.1 4 족 보행형 로봇과 8 족 보행형 로봇의 운동

학적 차이 

 4 족 보행형 로봇은 모터 2 개가 각각 좌측과 

우측의 다리에 동력을 전달하기 때문에 양 다리의 

Actuator 의 고정적인 위상 차를 유지하지 못한다. 

이에 반해 8 족 보행형 로봇은. 이 때에도 여전히 

모든 다리에 고정적인 위상 차를 설정할 수는 없

으나, 각 모터가 동력을 전달하는 네 다리에 대하

여서는 고정적인 위상 차를 유지할 수 있다. 
 

2.2.2 M.Sketch 를 이용한 4 족 및 8 족 보행형 모

델의 설계 

몇 가지 이론적인 측면에서 4 족 보행형 모델

보다는 8 족 보행형 모델이 더 안정적이고 보행속

도도 빠르다고 판단하였다. 그러나 4 족 보행형 

모델이 8 족 보행형 모델보다 가볍기 때문에 실제 

주행에서는 결과가 달라질 수 있다고 생각되었다. 

이에 M.Sketch 에서 다리를 복사해 간격을 조절하

는 방법으로 각각의 형태의 모델을 설계하였다. 

Fig.10 은 4 족 보행형이며, Fig.11 은 8 족 보행형

이다. 

 
Fig. 10 4 Legs Model(M.Sketch) 

 
Fig. 11 8 Legs Model(M.Sketch) 

 

 

 

 

2.3 EDISON Designer 를 이용한 실제 모델의 설
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계 및 실제 제작 

2.1 에서 M.Sketch 를 이용하여 모델의 다리의 

길이를 설정한 것을 토대로 EDISON Designer 를 

이용하여 설계하고 실제로 제작하여 주행하여보았

다.  

2.3.1 모델을 이루는 기본 형태 

모델을 설계하기 전 이론적으로 8 족 보행형 

모델이 더욱 안정적이고 빠른 속도로 주행할 것

이라고 예측됨에 따라, 8 족 보행형 로봇에 적합

한 본체를 설계하였다. Fig.12 와 같은 모터 1 개

당 2 개의 다리를 구동시키는 4 족 보행 로봇을 

모델의 핵심 부분으로 설계하여 이 둘을 이어 붙

여 두 모터로 구동되는 8 족 보행형 모델을 설계

하였다. 이 모델 두 개를 Fig.13 와 같이 다리를 

하나씩 제거한  뒤 서로 결합하면 4 족 보행형 

로봇을 만들 수 있다. 

 
Fig. 12 Mini 4 Legs Model 

 
Fig. 13 Transformed Mini 4 Legs Model 

 
Fig. 14 4 Legs Model 
 

2.3.2 4 족 보행형 모델 

가장 먼저 제작한 모델은 Fig.14 의 4 족 보행 로

봇으로, Fig.12 의 모델에서 한 쪽 다리를 제거하

여 Fig.13 처럼 만든 것 2 개를 이어 붙여 제작하

였다. 각 부품의 길이비는 Table.1 의 Normal 

Model 과 같이 설정하였다. 이러한 4 족 보행로봇

을 제작하여 주행해 본 결과 양쪽의 다리의 

Actuator 의 위상차가 180°일 때에는 전진이 가능

하였으며, 위상차가 180°에서 멀어질수록 발이 

미끄러지는 정도가 증가하였다. 그러나 위상차가 

180°일 때에도 보행 중에 본체가 바닥과 수평을 

유지하지 못하고 20°이상 흔들렸다. 관찰 결과 

Fig.15 에서 발②와 발③이 바닥을 짚을 때 발①과 

발④가 공중에 떠있어야 하는데, 모터의 무게에 

의해 발④가 상대적으로 아래로 쳐져 발①이 과도

하게 들리는 현상이 발생하고 있었다. 
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Fig. 15 4 Legs Model 

2.3.3 8 족 보행형 모델 

이어서 Fig.16 와 같은 8 족 보행형 모델을 제작

하여 주행해보았다. 이 모델은 Fig.12 의 모델 두 

개를 좌우로 이어 붙여 제작하였다. 이 때에도 각 

부품의 길이비는 Table1 의 Normal Model 과 같이 

설정하였다. 이러한 8 족 보행로봇을 제작하여 주

행해 본 결과 모터 하나에 해당하는 로봇 두 개의 

Actuator 들 사이의 위상차에 관계 없이 로봇은 

앞으로 전진하였다. 또한 두 모터를 반대 방향으

로 작동시킬 경우에 목표한 방향으로 정상적으로 

회전하였다. 그러나 경사가 있는 언덕을 오를 때 

뒤로 쓰러지는 경우가 존재하였다. 

 
Fig. 16 8 Legs Model 
 

 

 

 
Fig. 17 8 Legs Model(Disrotatory) 

2.3.4 점 H 와 Actuator 가 서로 반대방향으로 회전

하는 모델 

다음으로 점 H 와 Actuator 가 반대로 회전하는 

모델을 제작하여 주행해보았다. 각 링크의 길이비

는 Table.1 과 같게 하였다. 그 결과 다리를 정면에

서 바라본 모습이 Fig.17 와 같이 링크 BO 의 길이

가 늘어난 모습이 되었다. 주행 결과 2.2.2 의 모델

보다 속도가 느렸으나, 발 끝이 덜 미끄러지고 바

닥을 찍는 소리를 더 크게 냈다.  M.Sketch 를 이

용한 설계 당시 GAC 값이 낮아 Normal Model 보다 

불안정하게 보행할 것이라고 예측하였으나 오히려 

안정적으로 보행하였다. 이러한 현상이 일어나는 

원인을 분석하던 중 GL 과 GAC 에서 원인을 발견

하였다. Disrotatory Model 이 Normal Model 보다 GL

값이 느려 주행속도는 느리다. 그러나 이 것을 시

간에 관한 의미가 담긴 GAC 값으로 나눈 GL/GAC

는 Normal Model 보다 커지는데, 이 값이 거리를 

시간에 대해 나눈 값이므로 속도와 관련이 있다. 

따라서 Disrotatory Model 의 발이 GL 의 구간에 있

을 때 속도가 더 커지고, 따라서 운동량도 더 커

져 발과 바닥 사이에서 발생하는 마찰력 또한 더 

커진다. 따라서 GL/GAC 값이 커질수록 보행 중 

안정성이 높아진다. 이 모델이 더 안정적으로 주

행하나, Normal Model 이 주행 속도가 더 빠르고 

이 모델 역시 대회에서 주행시키기에 충분한 안정

성을 갖고 있다고 판단되어 Normal Model 을 개선

하는 방향으로 연구를 계속 진행하기로 하였다. 
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Fig.18 8Legs Model(Origin Symmetry) 

2.3.5 점 H 와 Actuator 가 서로 같은 방향으로 회

전하는 구조의 개선 모델 

무게중심을 중심으로 두고 대칭 형태로 만들면 

무게가 가운데 쪽으로 쏠리는 현상이 발생한다. 

따라서 우리는 Fig.12 의 모델 2 개를 Fig.18 과 같

은 형태로 이어 붙여 만들어보았다. 이와 같은 모

델링을 통해 무게중심은 여전히 중앙에 있으나 실

제 무게는 고루 분산되어 있는 보행로봇을 설계하

였고, 그에 따라 무게의 치우침 없이 모든 다리가 

동일한 힘을 받을 수 있도록 하였다. 그 이후 실

제로 만들어서 구현해 보니 장애물을 넘을 때 무

게중심의 위치가 높아서 장애물을 건널 때 넘어지

는 현상이 나타났다. 그 대책으로 모터를 하방 배

치한 Fig.19 와 같은 모델링을 수립하게 되었다. 

Fig.20 과 같이 모델링을 실제로 구현한 이후에 경

사진 장애물을 넘을 때 조금 더 안정적인 거동을 

하게 되었다 

Fig.19 Lower Motor Model  

 
Fig.20 Lower Motor Model(Real) 

2.3.6 양 발의 위상차 조절 

보행로봇 이 걷는 과정에서 발이 공중에서 헛

도는 현상을 발견하였다. 그 원인은 양 발의 위상

차이였다. EDISON Designer 으로 만든 기존 모델의 

양 발은 위상이 똑같았는데, 위상차가 존재하지 

않을 때 양 발은 똑같은 궤도를 그렸고 보행 중에 

양 발이 같이 들리거나 같이 땅을 짚는 현상이 나

타났고, 그 결과 발이 공중에서 헛돈 것이었다. 이 

문제점을 해결하기 위해 양 발의 위상차를 180 도

로 설정했다. 위상차 설정 후에 다시 보행로봇을 

주행한 결과 발이 공중에서 헛도는 현상이 없어졌

다.   

 
Fig. 21 Appearance of Left Leg 
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Fig. 22 Appearance of Right Leg 

2.4 M.Sketch 를 이용한 링크 길이의 재설계 

2.2.3 의 모델을 토대로 하여 3D 프린팅 및 아크

릴 가공으로 부품을 자유롭게 만들어 발견된 문제

점들의 개선을 시도하였다. 이에 각 링크의 길이

에 대한 재설계를 진행하였다.  

2.4.1 발의 최대 높이를 증가시키기 위한 설계 

연구에 투자할 수 있는 시간이 11 개의 링크의 

길이를 모두 변형시켜보며 최적의 길이를 찾아내 

부품을 제작하기에 충분하지 않다고 판단되었다. 

이에 상대적으로 부품 제작이 용이한 삼각형 BDF

와 EGH 의 변의 길이를 우선적으로 변형하여보았

다. 그 결과 Table.1 의 Normal Model 을 기준으로 

6 개 변의 길이를 제한적 범위 내에서 조절함에 

따라 특정한 변화를 유도할 수 있음을 발견하였다. 

링크 BF 의 길이를 링크 EG 의 길이로 나눈 값이 

커질수록 점 H 가 움직이는 궤적의 최대 높이가 

증가하며, 이 과정에서 전체적인 궤적이 비틀어져 

GL 및 GAC 가 감소할 수 있다. 이 때 링크 GH 의 

길이를 링크 EG 의 길이로 나눈 값을 증가시키면 

다시 궤적의 바닥이 평평해진다. Fig.23 는 이러한 

방법으로 궤적의 모양을 바꾸는 과정의 일부이다. 

링크 BF 의 길이를 링크 BD 의 길이로 나눈 값이 

커질 때에도 궤적의 최대 높이가 증가하며, 링크

DF 의 길이가 감소할 때에는 궤적의 바닥이 평평

해진다. 길이를 조절할 때 링크 DF 의 길이는 

Table.1 의 Normal Model 의 값을 기준으로 ±5 내에

서 조절하였으며, 나머지 길이는 ±3내에서 조절

하였다. 그 결과 Table.2 의 비율을 최종적으로 사

용하게 되었다. 이에 따른 GL 값과 GAC 값은 각

각 41 과 0.44 이다. 
Table.2 Length Ratio of Second Normal Model 

 Second Normal 

Model 

BO 30  

AO 10 

AC 10 

CD 40 

BD 27 

BE 30 

CE 50 

DF 37 

BF 30 

FG 30 

EG 27.5 

GH 55 

EH 47 

GL 41 

GAC 0.44 

 
Fig.23 Increasing Maximum Height of Trace 

2.4.2 미끄럼현상 발생으로 인한 사각형 발 설계 

보행로봇의 완성 이후 주행 중 몸체가 흔들리

는 현상이 발견되었다. 이는 다리의 하단부의 삼

각형 형태의 다리 EGH 부분의 바닥과 맞닿는 부

분에서 미끄러지는 현상의 발생이 원인으로 예상

되어 Fig.24 와 같은 EGIH, 즉 사각형 다리를 모델

링 하였다. 

 

 
Fig. 24 Trapezoid Leg 
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Fig. 25 Trapezoid Hind Leg 

다리를 사다리꼴 형태로 모델링 함으로써 기존

의 과하게 앞뒤로 흔들리는 현상이 줄어드는 것을 

발견하였다. 또한 기존의 길이비를 바꾸지 않는 

선에서 또 하나의 변수인 I 를 통제함으로써 앞다

리와 뒷다리의 차이를 만들 수 있게 되었다. 

보행로봇이 한쪽 방향으로 움직일 때 앞 다리

와 뒷 다리의 구분이 생기고 따라서 그 두 다리의 

거동에 차이점이 생기므로 새로운 다리 모형을 모

델링 해야 했다. 

Fig.25 와 같이 앞다리는 뒤꿈치가 먼저 바닥에 

접촉하고 뒷다리 역시 뒤꿈치가 먼저 바닥에 접촉

하므로 앞, 뒤 다리가 대칭인 구조보다 더 나은 

모델링을 짐작할 수 있다. 

 

3. 결 론 

 본 논문에서 다룬 Jansen’s Mechanism 을 기반

으로 한 8 족 보행로봇을 만들기까지의 과정에서 

발생한 문제점과 그에 대한 해결책과 Jansen’s 

Mechanism 이 보행할 때 벌어지는 특수한 현상들

에 대해 심층적으로 다루었다. 

 8 족 보행로봇이 다리 사이의 위상을 180°로 

고정함으로써 4 족 보행로봇보다 빠른 속도를 낼 

수 있으며 미끄러짐이나 흔들림 없이 더 안정적임

을 확인하였다. 또한 EDISON Designer 를 사용해서 

보행로봇의 무게중심은 가운데에 있게 하되, 실제 

무게는 집중되지 않고 고루 퍼져있는 모델링을 제

시하고 모터를 하방으로 부착함으로써 심미성을 

향상시키고 무게중심을 낮추어 안정성을 향상시켰

다.  

다리의 최적설계에 있어서 M.Sketch 로 설계 

시 GL/GAL 이 높을수록 운동량이 커지고 점 H 의 

궤적의 모양이 경사나 장애물을 오르는 것에 영향

을 줌을 확인하였다. 각 링크의 길이를 조절하는 

과정에서 점 H 가 Actuator 의 방향과 반대 방향으

로 회전하게 할 수 있음을 발견하였다. 

최종설계에 있어 실제 모델링을 할 때, 과학상

자 부품으로 만들기 때문에 각 부품간의 길이의 

비율을 정수비로 하여 링크들의 세부수치를 조정

하였다. 또한 좀더 세부적인 조정을 위해서 3D 프

린팅 부품으로 삼각형 BDF 와 EGH 에 해당하는 

부품을 대체하여 더욱 이상적인 궤적을 그리는 모

델을 추구하였다. 그 이후 실제 모델로 주행할 때 

앞으로 기울어지는 문제가 발생하여 사다리꼴 형

의 사각다리를 만들어 개선하였다. 또한, 본 대회

의 목적상 보행로봇이 한쪽으로 움직이는 방향성

이 있으므로 앞다리와 뒷다리의 모양을 다르게 설

정하여 보행로봇의 앞과 뒤의 개념을 정하였다. 
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