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결과 및 논의 

 

결론 

구조 안정화를 위해 고려된 구동부 설계 및 

동력 전달부의 설계를 통해, 동작 제어의 오류

를 줄일 수 있다. 

또한 곡률 판단 변수를 통해 모터의 출력 

값을 제어 할 수 있다. 
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초록 : 한국연구재단의 지원을 받는 EDISON CHANLLENGE를 수행하기 위해 

작성되었다. 본 논문은 얀센 메커니즘과 아두이노, 적외선 센서를 이용하여 

라인 트래이싱을 하기 위해, 최적의 얀센 메커니즘을 설계한다. MATLAB을 

이용하여 시뮬레이션을 진행하였다. Ground Score, Average Velocity, Drag Score, 

그리고 Standard Deviation of Velocity를 이용하여 최적의 얀센 메커니즘을 

설계하였다. 

 

서론 

바퀴가 아닌 다리를 이용한 보행 로봇은 평

탄한 지형 뿐만 아니라 굴곡진 지형도 이동 가

능하다. 보행 로봇은 바퀴를 이용한 로봇에 비

해 에너지 절약, 다양한 보행 패턴 개발 가능 

등의 장점이 있다.[1] 

2007년 물리학자 테오 얀센(Theo Jansen)은 

11개의 링크로 이루어진 보행 메커니즘을 제

시하였다. 얀센 메커니즘은 2개의 모터를 이용

하여 보행 로봇의 이동과 방향 조절이 가능하

다는 장점을 가지고 있다. 

본 논문에서는 주어진 트랙에 최적화된 보

행 로봇을 얀센 메커니즘과 제일과학의 비스트 

트레이서를 기반으로 설계한다.  

이론 및 계산방법 

1. 얀센 메커니즘(Jansen Mechanism) 

얀센 메커니즘은 11개의 링크와 두 고정 점

(P0, P3)으로 이루어져 있다.(Figure 1) 

 

2. 경기장 트랙 

 

EDISON 전산설계의 트랙은 Figure 2와 같다. 

작년 트랙과는 다르게, 금년도 경기 트랙은 언

덕이 없고 아두이노 보드와 적외선 센서를 이

용한 라인 트레이서(Line tracer) 조건이 추가되

었다.  

 

3. 시뮬레이션 

Figure 73. 안센 메커니즘의 구조[2] 
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Table 1과 같이 각 링크의 길이와 P0 , P3을 

변수로 설정한다. 김영두[2]가 사용한 방법과 

MATLAB(Natick, Massachusetts, United States)

을 이용하면 주어진 변수에 해당되는 얀센 메

커니즘의 점 궤적을 계산할 수 있다.  

 

4. 평가 기준 설정 

얀센 메커니즘의 성능을 평가하는 기준은 

Ground score, Foot lift, Drag score, 평균 속력 

등이 있다.[3][4]  

얀센 메커니즘의 기어가 1초에 1회전 한다

는 가정 후, MATLAB을 이용하여 시뮬레이션 

하였다. 시뮬레이션에서 계산된 점 궤적들 중, 

Drag score가 0.5 이상인 경우를 우선적으로 

선별하였다.[2]  

바퀴를 이용하는 라인 트레이서의 경우, 각

속도가 일정할 경우 로봇의 이동 속력이 일정

하다. Kahalid Hassan[5]은 이러한 조건을 이용

하여 바퀴로 구동하는 라인 트레이서 로봇의 

회전 속도를 최적화하였다. 

하지만 얀센 메커니즘을 이용한 보행 로봇

의 경우, 다리를 이용하여 이동하기 때문에 로

봇의 이동 속력이 시간에 따라 다르다. Kahalid

의 방법을 참조하기 위해서는 보행 로봇의 이

동 속력의 편차가 적을수록 유리하다.  

선별된 모든 점 궤적에 보행 로봇의 속력과 

관계된 Drag score, 지면 접촉 동안의 평균 속

력, 그리고 순간 속력의 표준편차를 식(3)과 같

이 표준화한다. 

 

Norm(Data) = Maximum−Data
Maximum−Minimum      식(3) 

 

식(4)와 같이, 각 표준화된 값에 다른 가중치

를 적용하여 더한다.  

 
Result = Norm(Average velocity) 

     −1.5×Norm(STD) − Norm(Drag score)        
식(4) 

 

계산되 값들 중에서 가장 큰 Result 값을 가

진 점 궤적을 이용하여 얀센 메커니즘을 설계

한다. 

 

결론 

Table 2와 같은 조건일 경우, Average 

velocity, STD, Drag score, Result가 61.7mm/s, 

링크 길이(mm) 
𝐿𝐿0_1 12.7 
𝐿𝐿1_2 76.2: 12.7: 88.9 
𝐿𝐿1_5 50 : 0.5 : 90 
𝐿𝐿2_3 50 : 0.5 : 90 
𝐿𝐿2_4 50 : 0.5 : 90 
𝐿𝐿3_4 50 : 0.5 : 90 
𝐿𝐿3_5 38.1 : 12.7 : 88.9 
𝐿𝐿4_6 𝐿𝐿3_5 ∓ 0, 0.5, 1.0 
𝐿𝐿5_6 50 : 0.5 : 90 
𝐿𝐿5_7 50 : 0.5 : 90 
𝐿𝐿6_7 50 : 0.5 : 90 
𝑥𝑥3 -63.5 
𝑦𝑦3 -12.7 

Link Length Link Length 
𝐿𝐿0_1 12.7 𝐿𝐿3_5 38.1 
𝐿𝐿1_2 88.9 𝐿𝐿4_6 48.1 
𝐿𝐿1_5 90.0 𝐿𝐿5_6 60.0 
𝐿𝐿2_3 50.0 𝐿𝐿5_7 55.0 
𝐿𝐿2_4 50.0 𝐿𝐿6_7 90.0 
𝐿𝐿3_4 60.0 𝑃𝑃3 (-63.5,-12.7) 

Figure 74. EDISON CHANLLENGE 경기 트랙 

Table 1. 시뮬레이션 변수 Table 2 시뮬레이션 결과 
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33.9mm/s, 120.0mm/s, 11.0으로 가장 큰 값을 

가졌다. 이때, Ground Length는 35.1mm 였다. 

Figure 3과 Figure 4는 MATLAB을 이용하여 

계산한 P7의 궤적과 M.Sketch를 이용하여 계산

한 각 점의 궤적을 보여준다. MATLAB을 이용

한 결과와 궤적의 차이가 크지 않다. 다만 P7
점이 지면에 접촉해 있다는 정의가 서로 다르

기 때문에, Ground Length 값의 차이를 보였다.  
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Figure 3. MATLAB 을 이용한 𝐏𝐏𝟕𝟕 궤적 

Figure 4. M.Sketch를 이용한 시뮬레이션 
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