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1. 서 론 

얀센(Jansen) 메커니즘은 생물체의 이동방식

을 모방하여 걸어 다닐 수 있는 로봇을 만들기 

위해 꾸준히 사용되고 있는 메커니즘이다. 얀센 

메커니즘을 사용한 보행로봇은 여러 개의 관절

로 이루어져 생물체가 걷는 것처럼 걸을 수 있

다. 1 개의 모터만 사용해서 한 쌍의 다리를 움

직일 수도 있는데 적은 동력원을 이용해 보행 

가능하면서도 다리가 공중에 떠서 균일하지 않

은 지면을 보행하는 데에도 유리하다. 이 논문

에서는 얀센 메커니즘을 기반으로 하여 균일하

지 않은 지면을 걸을 수 있는 보행 로봇을 설계

하여 제안하려고 한다. 

앞서 말했듯이 얀센 메커니즘은 꾸준히 사용

되고 있는 메커니즘이므로 기본적으로 잘 설계

되어 있다. 따라서 무리한 설계 변경은 로봇의 

보행 능력을 저하시킨다고 판단되어 기존의 얀

센 메커니즘의 틀에서 많이 벗어나지 않게 설계

하였다. 

설계는 기본적으로 www.edison.re.kr 의 

mSketch 를 사용하였으며 최적화를 위해 같은 

사이트의 Theo Jansen Mechanism Optimization  

 

 

Solver JansenOptSolver)을 사용해 보았다. 제

작하는 과정에서 재료는 레이저 커팅한 아크릴

과 과학상자를 사용하였다. 

2. 보행 로봇 설계 

2.1 mSketch 를 활용한 설계 

2.1.1 고정점의 위치 

보행 로봇을 설계하기 위해 우선 고정점의 위

치를 정하였다. 얀센 메커니즘에서 고정점은 한 

쌍의 다리에 3 개가 있으며 가운데의 고정점은 

모터와 맞물려 회전하는 부분이며 다른 두 쌍은 

다리를 로봇을 움직이기 위해 고정되어야 하는 

점이다. 고정점의 위치는 보행로봇의 전체적인 

크기와도 관련이 있는데 고정점 간의 거리가 멀

면 더 큰 보행로봇을 설계할 수 있고 거리가 가

까우면 작은 보행로봇을 설계할 수 있다. 작은 

보행로봇은 보폭이 짧아 걷는데 무리가 있고 큰 

ABSTRACT: 

Jansen mechanism is basic principal of walking robot. Because that mechanism have many link, walking 

robot can walk like animals. One of the feature is that space is existed between leg of walking robot and 

ground surface. So, it can walk through the non-uniform ground surface that have obstacle. In this paper, I 

will suggest design of walking robot that can walk on non-uniform ground surface effectively based on 

Jansen mechanism. 
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보행로봇은 안정성이 떨어진다고 생각하여 적절

한 간격을 가진 고정점의 위치를 선택하였다. 

그리고 과학상자를 사용하여 만든다는 점을 고

려하여 과학상자 부품 또한 고려하여 정했다. 

가운데 고정점의 좌표는 (0,0)이며 다른 두 고정

점의 좌표는 (-8.9,0),(8.9,0)이다. 과학상자로 제

작을 용이하게 하기 위해 고정점의 y 좌표는 0

으로 통일하였다. 

 
Fig. 1 Part of robot for fixed point 

 
Fig. 2 Fixed point at mSketch 

 

2.1.2 회전 링크의 길이 

고정점의 위치를 정하고 난 뒤에는 얀센 메커

니즘의 기본 구조를 mSketch 에서 작도하였다. 

일단 모터에서 연결되는 고정점에 연결되는 링

크의 길이를 정하여 작도하였다. 이 링크는 

Fig4 에서 고정점에서 나오는 링크이며 실제 로

봇에서는 링크형태가 아니라 Fig3 의 기어에서 

기어의 중심과 다른 구멍으로 이어지는 부분이 

링크 역할을 하게 되며 그 길이는 13.25mm 이다. 

 
Fig. 3 Gear 

 
Fig. 4 Fixed point and link 

 

 

2.1.3 나머지 부분 작도 

고정점의 위치와 첫 번 째 링크를 제외한 다

른 부분의 작도는 기존의 얀센 메커니즘과 고정

점의 위치를 고려하여 적절한 비율로 Fig5 처럼 

작도를 하였다. 처음에는 앞 부분의 다리만 그

렸으며 뒷부분은 앞 부분의 다리를 분석한 후 

대칭형태로 그리기로 하였다. 

 
Fig. 5 Sketch of foreleg 

앞부분의 다리를 그린 후 가운데 고정점에 

Acutator 를 추가하고 다리 부분의 끝점에 Toggle 

Marker 를 추가하여 다리 끝점의 Trajectory 를 분

석하였다. 다리 끝점은 땅과 직접적으로 닫는 부

분으로 mSketch 에서는 Toggle marker 를 추가한 부

분의 Trajectory 를 그려주고 Trajectory 의 땅에 닫

는 직선의 길이(Ground Length,GL)와 땅에 닫는 직

선과 Trajectory 의 접선의 각도 계수(Ground Angle 

Coefficient, GAC)를 알려준다(Fig. 6 & Fig. 7). GL 은 

로봇이 보행하는 데에 직접적으로 영향을 미치는

데 GL 의 값이 클수록 로봇의 발이 한번 움직이

는데 땅에 많이 닫기 때문에 로봇이 더 빠르게 걸

을 수 있다. 앞부분의 다리를 분석하고 수정하는

데 초점을 맞춘 점은 GL 값을 최대한 크게 하는 

것에 있었다. 또한 균일하지 않는 지면을 걷기 위

해서는 Trajectory 의 높이(Trajectory Height, TH) 또

한 중요하다고 생각되었다. TH 값이 너무 낮으면 

발을 충분히 들지 못해 지면에 있는 장애물을 통

과하지 못할 것이다. TH 값은 제공되지 않아 직접 

Trajectory 에 링크를 그려 높이를 측정해보았다

(Fig. 8). TH 값은 20mm 이상이 되는 것을 기준으로 

잡았다. 
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Fig. 6 Trajectory 

 
Fig. 7 GL and GAC value 

 
Fig. 8 Height of Trajectory 

 

mSketch 에서 계속적으로 수정을 하여 가장 

큰 GL 값과 적절한 TH 값을 가지는 모델을 Fig.9

와 같이 만들었다. GL 값은 76.417mm 이고 TH

값은 24.37mm 가 되었다. mSketch 에서 실행을 

하면 Trajectory 가 사라지고 다시 그려지는데 이 

때 바로 직전의 것이 지워지지 않고 남아있다면 

비교해서 수정하는 데에 유용할 것 같다. 그리

고 원하지 않는 점을 움직였을 때에 되돌리기 

기능이 있으면 좋을 것 같으며 좌표 설정이 아

닌 링크의 길이 설정 기능도 추가되었으면 한다. 

 
Fig. 9 New model 

 
Fig. 10 Trajectory of new model 

 

Fig. 6 과 Fig. 10 을 비교해보면 Trajectory 가 

크기 차이가 나는 것을 볼 수 있다. GL 값이 커

져 지면과 닫는 부분이 더 많아졌으며 다리가 

공중에 뜨는 높이도 높아져 균일하지 않은 지면

을 걷는 데에 더 효과적이 되었다. 

  

2.1.4 발 추가 

지면에 닫는 부분을 최대화 하였지만 더 잘 

걸을 수 있게 하기 위해서는 실제 생물처럼 발 

부분을 추가하는 것이 효과적이라고 생각하였다. 

그래서 세모형태의 발을 추가하였고 Toggle 

Marker 를 이용해 발이 지면에 어떤 식으로 닿

게 될지 고려하면서 수정하였다(Fig. 11). 그리고 

최적화 프로그램을 사용하여 최적화를 했다. 그

러나 최적화 프로그램에서 소수점 6 번째 자리 

값 밖에 바뀌지 않아 크게 달라진 점은 없었다. 

최적화 프로그램은 값을 입력하는 방식, 결과 

값을 받는 방식 등 많은 부분에 개선이 필요할 

것 같다. 
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Fig. 11 Foot of robot 

다음으로는 대칭이 되도록 뒷 부분의 다리를 

그렸다(Fig. 12). 이때 가운데 고정점에 붙어 있

는 링크가 원하는 위치에 있지 않아 반대편 좌

표를 계산하는데 애를 먹었다. 수동으로 

Actuator 를 작동하여 링크를 원하는 위치로 가

져다 놓을 수 있는 기능이 추가되면 툴을 사용

하는데 사용성이 더 증가 될 것 같다. 

 
Fig. 12 Whole part of robot 

 

6. 결 론 

이 논문에서는 균일하지 않은 지면을 걷기 위한 

보행로봇을 설계하기 위해 기존의 얀센 메커니즘

을 사용하였다. 기본적인 얀센 메커니즘 구조를 

그린 뒤 최적화하는 과정을 거쳤다. 일단 잘 걷게 

하기 위해서 발이 지면에 최대한 많이 닿아야 했

고 mSketch 를 사용하여 얼마나 지면에 많이 닿는

지 분석하고 수정할 수 있었다. mSketch 의 Toggle 

maker 기능은 보행로봇이 지면에 얼마나 많이 닿

아 있는지를 볼 수 있는 적합한 툴이었다. 

또한 기본 얀센 메커니즘에 있지 않은 발 부분

을 추가함으로써 접지면적을 늘려 앞으로 더욱 잘 

나갈 수 있도록 보행로봇을 설계하였다. 발 부분

에 요철을 추가하여 울퉁불퉁한 표면을 만들게 되

면 균일하지 않은 지면을 더욱 잘 걸을 수 있게 

될 것이다. 
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