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최적 보행 동작 구현을 위한 시뮬레이션 기반 

Jansen Mechanism 활용 보행 로봇 설계 및 구현.  
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implementation in order to implement the best walking movement. 
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1. 서 론 

최근 제조업의 중요성이 다시 대두되는 가운

데 국가적 차원에서 많은 지원과 인재양성에 투

자가 이루어지고 있다. 하지만 실제 학교교육을 

통해 배운 동역학적, 구조학적 지식을 어떻게  

제품 설계에 활용을 해서 최적의 제품을 도출할 

수 있는지에 대해 막연하고 어렵게 느껴지는 경 

 

 

 

 

우가 많다. 이에 본 연구에서는 시뮬레이션 기

반 Jansen Mechanism 을 활용하여 보행 로봇을 

설계하고 최적의 보행 동작을 구현하기 위해서 

설계 시 고려해야 할 수치의 최적화를 한 뒤, 

실제 제작을 통해서 시뮬레이션을 통해서 얻은 

수치 정보가 유효한지에 대해 검토하였다.  

  

ABSTRACT: 

The importance of the recent manufacturing industry have been made to invest in a lot of assistance and 

human resource development at the national dimension in which to rise again. However Learned in actual 

school education kinetic, and the use to how product design structural knowledge, Often it feels vague 

unlikely whether it is possible to derive an optimal product. In this study, by using the simulation-based 

Jansen Mechanism designed a walking robot, after optimization of the numerical consideration when 

designing for optimum walking motion, through simulation through the actual production resulting numerical 

information is examined whether valid. In addition, through the actual production was walking robot, to 

verify the validity of the simulation-based design 
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2. 보행 로봇 제작 

2.1. M.Sketch 를 활용한 다리구조 최적화  

본 연구에서 M.Sketch 시뮬레이션을 활용하여 

구조의 최적화를 도출하였다. 또한 시뮬레이션

을 통해 만들어진 설계가 최적인지 아닌지를 판

별하기 위해서 Ground-Angle Coefficient 라는 수

치를 기준으로 최적화를 시도하였다. Ground-

Angle Coefficient 는 모터회전 시 다리의 말단 

부분이 지면과 접촉하는 동안의 각도를 360 도

의 비로 나타내었다. 즉 Ground-Angle Coefficient

가 클수록 Ground-Length 가 다리가 지면과의 접

촉하는 길이가 길어진다. 사용한 각 다리 구조

의 수치를 그림 2 에 나타낸다. 그림 2 의 A 점을 

원점으로 한다. 

 

2.2. 재료의 선정과 제작  

안정적이고 가벼우면서 강한 다리 구조를 위

해서 CAD 로 다리 형상을 모델링 한 뒤, 아크

릴(900X900)을 레이저커트기로 절단하여 다리골

격을 제작하였다. 제작과정에서 강도가 요구되

는 부분에 있어서는 과학상자 재료를 사용하였

다. 

 
Fig. 1 Scene of Optimal Design using M.sketch 

 

Fig. 2 Numerical Information of actual Leg Structure 

 

Fig. 3 The actual implementation Leg model. 

 

3. 결 론 

Jansen Mechanism 과 같은 다관절 보행로봇의 복

합운동 해석의 경우, 초기 구조 설계에 적용하기

에 어려운 점이 많지만 M.Sketch 를 활용한 시뮬

레이션 기반 다리구조의 최적화를 통해서 사용자

가 설계한 구조의 움직임을 직접 확인한 뒤, 보행 

로봇의 다리구조를 결정하였다. 또한 실제 제작한 

보행 로봇을 통하여 시뮬레이션 기반 설계의 타당

성과 유효성을 확인하였다. 향후 Jansen Mechanism 

뿐만 아니라 다양한 운동학적 해석을 요하는 설계

에 있어서 보다 손쉬운 설계와 제작에 도움이 될 

것으로 생각된다. 
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