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1. 서 론 

최근 사회가 좀더 성숙하게 변함에 따라서, 장

애인 분들의 이동 편의성에 관심을 기울이기 시

작하였고, 기술의 발달로 스마트한 탐사장비 영

역으로의 관심이 증대되고 있다. 이 중 장애인 

휠체어와 탐사 차량의 이동성능 증대가 필요되

고 있다. 

보통 장애인 휠체어나 작은 탐사차량 장비는 바

퀴로 이루어져 있으며 굴곡된 지형이나 단이 있 

 

는 지형에서는 지나가지 못하는 상황이 비일비재

하게 생기게 되는데, Jansen mechanism 을 통한  

구조물을 사용하게 되면 좀더 지형에 구애받지 않

을 수 있다. 

 Jansen mechanism 을 이용하게 되면 특수 목적을 

가진 이동장비의 성능개선이 가능하여, 이동성능 

개선에 대한 관심을 가지게 되었따. 정숙성과 이

동속도와 힘에 중점을 두었으며, 이러한 메카니즘

은 EDISION 시뮬레이션을 통해 설계하고 검증하

였다. 

 

ABSTRACT: 

I use Jansen mechanism to reduce the unnecessary motion of car body and improve the motion performance 

capability in the rugged terrain 

To reduce the unnecessary motion, the positional variation of a main body of vehicle should be minimized. 

In order to reduce the change of height and control the speed at every moment when vehicle move, 16 legs or 

more are installed on a crankshaft and the paths of leg motions need to be considered in the rugged terrain. 

The vehicle will be optimized so that it produces a sufficient speed and torque for practical use. 

Finally, I designed proper body with Edison simulation. The simulation is good for beginners of mechanism 

design. 

 

Key Words: Ground Angle Coefficient, Ground Length, Stable and proper motion, efficient path, Edison 

simulation. 
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2.  Jansen 메카니즘 설계 개선방안 

 

이동차량의 굴곡지형 이동성능 개선을 위한 설계

를 위해 Jansen 메카니즘의 분석을 진행하였다. ㄱ

그림 1 의 Jansen 메카니즘의 기본이론을 토대로 

이동차량의 굴곡지형 이동성능 개선위한 항목들을 

설정하였다. 

 

굴곡지형의 이동성능을 좌우하는 부분은 구동부인 

다리의 높이 움직임 변화량이며, 16 개 이상의 구

동부 다리를 크랭크 샤프트와 연결하여 수직 변위 

변화량이 작게 하려 하였으며, 이동성능을 좌우하

는 ground length 와 Ground Angle Coefficient 의 수치

와 비율을 최적화 시키려고 노력하였다. 

 

그림 2 은 이에따라 EDISON 시뮬레이션을 이용하

여 Jansen 메카니즘을 사용한 이동차량의 구동다

리부의 ground length 를 길게하며 굴곡지형 및 장

애물이 건너기 위한 최적 구동다리 path 설계를 

진행한 결과를 보여주고 있다. 

 

 
Fig 1 Jansen mechanism 

 

 
Fig 2  EDISON 시뮬레이션을 활용한 이동 path

로서 이동장비의 최적 움직임 설계. 

3. 결 론 

Jansen mechanism 이론을 가지고서 EDISON 시뮬

레이션을 통하여 이동장비가 가져야하는 최적의 

성능을 가지기위한 항목들을 선정하고 검토하였다.  

Ground Angle Coefficient 대비 Ground length 비율을 

크게 잡는 것이 장비의 이동속도를 높이었고, 구 

동부 다리를 크랭크샤프트로 연결하여 안정성을 

높이었다. 

설계에 따른 제작과 추가적인 시뮬레이션 분석을 

통하여 Jansen 메카니즘을 이용한 장비의 최적값을   

찾을 예정이다. 
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