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1. 서 론

보행로봇에 대한 연구는 기존 이동로봇의 주요 이

동방식으로 사용 함으로써 불규칙한 지반에서 우수

한 효율을 나타내기 위해 연구가 시작되었다. 얀센

구조를 이용한 보행방식이 장애물이 있는 지형에서

는 바퀴나 무한궤도를 이용한 이동방식에 비해 유용

하기 때문에 기초 연구수준을 벗어나 실제적용을 목

표로 한 보행로봇의 개발이 수행되었다. 기존의 보

행 로봇 연구방법 들은 각 관절에 서브모터를 장착

하여 보행한다. 본 연구에서는 얀센 구조의 장점을

이용한 보행 로봇을 설계 제작 하였다. 또한 같은 링

크구조를 단순히 옆에 연결하는 추가확장방식으로도

4족에서 6족 등 보행로봇을 간단히 만들 수 있었다.

테오얀센 메커니즘은 4족 동물의 보행방법을 기구학

적으로 해석하여 나타내었고 1자유도의 움직임만으

로 보행을 시행해 낼 수 있었다.

2. 설계 목표 및 제작

2.1 기구학적 분석

운동학 해석방법에는 위치벡터의 방향에 따른방법,

복소수 형태로 대치하는 방법, 삼각함수와 두 원의

접선 방정식을 이용하는 것이 있다. 본 연구에서는

기구화 최적화 기능을EDISON사이언스앱스토어, m

-sketch를 사용하여 수행하였다.

2.2 제작과정

다리에는 주어진 과학상자의 4.5V 모터컨트롤러를

사용한다. 좌·우 다리는 Fig. 1과 같이 2개의 모터로

각각 회전한다. 양 축의 모터는 좌 •우 180도 위상

차이가 있는 다리들의 결합 구조로 되어있다. 한개

의 다리는 연결장치 형태를 가진다. Fig.1을 보면3개

의다리가 1개의모터와 1세트를 이룬다. 따라서 양축

모터 두개를 각각 사용하면 6족으로 이루어진 다리

를 움직일 수 있다. Fig. 2를 보면 양축 중에 한 축
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Fig. 1. Picture of body

Fig. 2. Picture of leg
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의 다리 끝 단은 지면에 닿아있고, 다른 한 축의 다

리는 지면에 떠있게 된다. 이러한 구조로 장애물을

더 효율적으로 넘을 수 있게 된다.

2족이나 4족 보행의 경우 부자연스러운 움직임을

보완하여 보다 안정적인 6족으로 제작하였다. 테오

얀센 메커니즘의 다리구조를 모방하여 로봇다리를

제작하였다. 따라서 보다 자연스러운 보행으로 균형

을 유지 할 수 있다. 양쪽의 컨트롤러를 사용하여 제

Fig. 3. Using of edison design

Fig. 4. Using of m-sketch

Fig. 5. Picture of gear

Fig. 6. Optimization result

Table 1. Data of extennal structure 

외형구조 제원

크기 28 × 26 × 20 (cm)

무게 3.2kg

다리간격 11 cm

다리두께 1 mm

주재질 철

Table 2. Data of principal components

주요부품 제원

모터

전압: 4.5 V

전류: 130 mA

회전속도: 10000 rpm

컨트롤러 전압: 5 V

배터리 수은건전지 AA 1.5V 3개
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자리에서 좌 •우측 회전이 가능하도록 제작하였다.

우선 Fig. 3과 같이 에디슨 디자인을 이용하여 모델

링을 하였다. Fig. 4 1차 m-sketch 도면으로 테오얀

센 메커니즘의 움직임을 파악 할 수 있었다. 

Fig 6에서 theojansen mechanism optimization

solver를 통해 최적화 된 다리 길이를 알 수 있었다.

최적의 다리길이를 바탕으로 제작에 들어간 결과 본

체 하중이 무거워 다리의 휨이 발생하였다. 그래서

다리의 두께를 수정하여 하중을 견딜 수 있게 바꾸

었다. Fig. 5다리를 작동하는 기어를 구동하기 위해

기존 모터보다 더 큰 힘이 필요로 하여 회전반경을

고려하여 제작을 하였다.

3. 결과 및 분석

h t t p s : / / w w w. y o u t u b e . c o m / w a t c h ? v =

HmdXR153erk&feature=youtu.be

보행기구가 장애물을 넘는 것을 촬영한 동영상

h t t p s : / / w w w . y o u t u b e . c o m / w a t c h ? v

=z3W1x6CbnuQ&feature=youtu.be

보행기구가 회전하며 진행하는 동영상

4. 결 론

본 논문은 얀센구조의 이론을 바탕으로 장애물을

넘고 회전이 가능한 개체를 만드는 것이다. 과학상

자를 사용하여 다각 •다관절 보행 로봇을 설계 및

제작하였고, 과학상자의 모터와 간단한 좌우 컨트롤

러로 움직임을 제어할 수 있다. 직접 실행해 본 결

과 1.5 cm의 장애물을 통과하며 반환점을 회전할 수

있었다. 최초 예상했던 4족 로봇은 이동간에 몸체의

균형을 잃어 원하는 지점으로 가기 어려웠다. 하지만

6족 로봇으로 개선 후 보다 안정적으로 운행할 수 있

었고 개발목표를 달성할 수 있었다. 특히 EDISON

DESIGN의 최적화 프로그램을 통해 보행궤적과 보

폭을 알 수 있었고 이로 인해 실험에서 발생하는 오

차를 줄일 수 있었다. 얀센 메커니즘의 장점을 이용

한 보행 로봇은 좌 •우 불균형 없이 자연스러운 보

행 모습을 실험으로 확인 할 수 있었다.
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Fig. 7. Optimization result


