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1. 서론 

지상 보행으로 이동하는 생물체의 경우, 

극복할 수 없는 지형적 장애를 만나거나 

사냥을 할 때 추가적인 보행의 방식으로 점핑 

(jumping)을 이용하는 것을 볼 수 있다. 예를 

들어 깡충거미(salticid)는 이동 혹은 사냥 시 

목표지점까지 신속하고 날렵하게 점핑을 한다 

[1]. 본 논문에서는 보행과 점핑의 두 가지 

이동 방식을 갖는 로봇의 설계를 소개한다. 

로봇은 근육의 수축, 이완을 유사하게 모방할 

수 있는 압축 스프링을 사용하였고, 스프링을 

압축하기 위해 DC 모터와 랙 앤 피니언 (rack 

and pinion) 기어를 사용하였다. 또한 로봇의 

성능을 컴퓨터 시뮬레이션으로 검증하였다. 

  

2. 로봇의 설계 
 

2-1. 점핑기구의 설계 

근섬유 조직의 수축, 이완을 이용하여 

점핑하는 생물체의 구동방식을 모사하기 위해 

압축 스프링을 사용하였고, 두 개의 스프링과 

로드를 이용하여 몸체가 위 아래로 이동하는 

구동 방식을 채택하였다. 이는 Zhao 의 연구에 

이용된 기구와 유사한 점이 있다 [2].  

 

 

 

 

 

 

 

 

(a)                    (b) 

Fig.1 (a) 소형 도약로봇, (b) 동력 전달용 캠 기어 연결체 

로봇은 몸체와 다리로 이루어져 있다. 

몸체는 캠, 기어, 모터 연결체와 압축 스프링, 

로드 연결체 그리고 슬라이드로 이루어져 있고,  

다리는 리턴스프링, 랙기어, 슬라이드 구동부 

홀더로 이루어져 있다. 모터가 작동하면 캠, 

기어 연결체가 회전하고 기어부분이 랙기어에 

동력을 전달한다. 전달된 동력은 몸체의 

슬라이드가 슬라이드 구동부 홀더를 따라 

아래로 이동하게 한다. 슬라이드의 움직임은 

몸체를 동일 방향으로 움직이게 하고 

압축스프링을 압축한다. 스프링이 작동길이인 

30 mm 만큼 압축되면 캠 부분이 랙기어에 

접촉하게 되어 랙기어에 전달되던 동력을 

차단한다. 동력이 차단되면 슬라이드 구동부에 

기어에 의한 구속이 사라지게 되어 스프링에 

저장된 압축에너지가 몸체를 수직방향으로 

점핑시키게 된다. 

 

2-2. 보행기구의 설계 

생물체의 두 가지 이동방식이 각기 다른 

구동부위를 이용하여 구현된다는 사실에 

근거하여, 점핑기구와 별개의 서보모터를 

사용하여 걷는 형태의 보행 방식을 구현하였다. 

                          

 

 

 

 

 
 

Fig.2 모델링을 토대로 제작된 로봇 프로토타입 

  

Fig.2 는 로봇의 프로토타입으로 몸체에는 

보행 동작을 위한 서보모터가 고정되어 있고 

추가적인 점핑 동작을 위해 소형 점핑기구가 
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4 절 링크로 연결되는 구조를 가지고 있다. 

로봇의 보행은 서보모터의 회전에 의해 

일어나며 서보모터의 동력이 사절링크를 통해 

다리로 전해져 몸체를 앞으로 밀어내는 

방식으로 구현된다. 로봇의 보행동작은 곤충의 

보행 방식에서 영감을 얻었다 [3]. 즉, 

앞다리는 몸체를 앞쪽으로 끌어 당기고, 

뒷다리는 지면을 밀어내어 몸체를 앞으로 

이동시키는 방식이다.  

 

3. 시뮬레이션 및 결과 
 

2 절에서 소개한 두 기구의 성능을 

평가하기 위해 Working model 2D 소프트웨어를 

사용하여 시뮬레이션하였다. 로봇 모델의 

전고는 108 mm, 무게는 40 g 이다. 시뮬레이션 

결과 로봇의 최대 점핑 높이는 Fig.3(b)에 

나타난 바와 같이 320 mm 이다. 

 

 

 

 

 

 

  

(a)                         (b) 

Fig.3 (a) 소형 점핑로봇의 시뮬레이션 모델 (b) 소형 

점핑로봇의 무게중심에 대한 점핑 높이를 나타내는 

시뮬레이션 결과. 
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                        (b) 
Fig.4 (a) 로봇의 2D 시뮬레이션 모델링과 보행 시뮬레이션 

결과, (b) 같은 모델을 이용한 점핑 시뮬레이션 결과 

로봇은 Fig.4(a)와 같이 각 보행주기 동안 

약 50 mm 를 전진하였다. 또한 Fig.4(b)의 

결과와 같이 로봇이 점핑 시뮬레이션에선 220 

mm 만큼 점핑하고 250 mm 만큼 전진할 수 

있음을 확인하였다.  

 

4. 결론 

   본 논문에서 압축스프링과 기어구조로 

구동하는 소형 점핑기구와 두 가지 

지상이동방식이 가능한 로봇의 설계와 

시뮬레이션 결과를 기술하였다. 시뮬레이션 

결과 로봇이 각 보행주기에 약 50 mm 를 

전진할 수 있다는 것과 점핑 높이 220 mm, 

전진거리 250 mm 의 주목할만한 결과를 

확인하였다. 현재 이 로봇이 독자적인 소형 

점핑로봇의 기능을 수행하기 위해 착지에 대한 

방법을 고려 중에 있다. 향후 진행할 주요 

과제는 로봇 프로토타입을 이용하여 보행 및 

점핑 실험을 진행하고, 독자적인 소형 

점핑로봇의 착지 문제와 더불어 연속적이고 

자동화된 두 가지 지상이동방식을 갖는 로봇의 

구현이다. 
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