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Ⅰ. 서 론

자연에서 영감을 얻거나 살아있는 생물의 행동이나 구조

를 모사한 생체모사로봇은 수많은 로봇 연구 분야 중에서 관

심이 점차적으로 높아지고 있는 분야이다. 특히 생명체가 자

연에서 오랜 세월 진화해오면서 최적화되고 효율이 높은 시

스템을 가지고 있다는 것에 로봇 연구자들의 관심이 높아지

고 이에 대한 연구 결과를 로봇에 직접적으로 적용하려고 하

면서 생체모사로봇에 대한 연구가 더욱더 활기를 띄게 되었

다. 이러한 생체모사로봇연구는 기존의 로봇 연구에서 진행

되는 물리적인 해석 및 분석, 모델링뿐 만 아니라 자연에 대

한 심도 있는 이해와 그에 대한 생물학적인 모델링에 관한 연

구가 같이 수행되어야 한다. 

이전의 생체모사로봇 연구가 단순하게 생명체의 모양과 

움직임을 그대로 따라하는 것에 머물러 있고, 얼마나 잘 모사

하였는가에 초점을 두고 진행된 반면, 현재에는 점차 생명체

의 움직이는 원리와 그 모양에 대한 이해가 높아지고 이를 바

탕으로 그 원리와 이해를 로봇에 구현함으로써 새로운 메커

니즘을 찾아내는 것으로 변화해 가고 있다. 예를 들어 초기에 

벽을 올라가는 생체모사로봇은 공기를 흡입하는 방식으로 흡

입구를 벽에 부착하여 올라가는 방식을 사용하였으나, 후에 

게코(Gecko) 도마뱀이 벽을 올라가는 원리를 분석하고 이를 

이용하여 게코 발바닥과 유사한 특징을 갖는 발바닥을 로봇

에 적용함으로써 보다 효율적인 움직임을 보이는 로봇을 구

현할 수 있었다. 즉, 생체모사로봇의 연구가 생물체의 메커니

즘이나 원리를 파악하고 이로부터 영감을 얻어 로봇에 적용

하는 bio-inspired robot 연구로 변화하고 있다.

최근에는 연구자들이 생명체의 움직임이 연성 메커니즘에 

기반을 두고 있다는 것에 특별히 관심을 기울이기 시작하면

서 기존의 로봇 제작 방식에서 벗어나 연성 메커니즘을 구현

할 수 있는 새로운 로봇 제작 방법과 재료, 그리고 이 연성 

메커니즘을 작동할 수 있는 인공근육과 같은 새로운 액추에

이터의 연구가 더욱 활발히 진행되고 있다. 

본 글에서는 생체모사로봇의 많은 연구 분야 중에서 실제 

생명체와 유사한 움직임을 구현할 수 있는 연성 메커니즘을 

적용한 Soft Bio-inspired 로봇들의 특징을 살펴보고 이 메커

니즘의 특징과 이를 구현하기 위한 새로운 로봇 제작 기술에 

대하여 소개하고자 한다. 

Ⅱ. 연성 메커니즘과 새로운 제조방법

1. 연성 메커니즘 (Compliant Mechanism)

자연에서 관찰할 수 있는 모든 생명체의 움직임이나 몸체

를 이루는 구조는 직선이 아닌 곡선으로 이루어져 있다. 이러

한 곡선을 가능하게 하고 그러한 움직임을 만들 수 있게 하는 

것이 유연한 구조 및 연성 메커니즘이다. 이러한 생명체의 움

직임은 기존에 로봇을 제작하는데 사용하고 있는 모터와 이

를 연결하는 링크, 관절과는 그 메커니즘이 많이 다르다. 이

러한 연성 메커니즘은 관절로 이루어진 로봇의 구조에 추가

적인 여유 자유도를 제공하기위한 개념이라고 할 수 있다. 이

를 통하여 로봇을 설계하면 의도치 않은 장애물이나 물체의 

불균일한 면을 로봇 자체가 환경에 적응하여 쉽게 장애물을 

넘거나 물체를 자연스럽게 잡을 수 있게 된다. 이는 기존 로

봇이 환경을 정확하게 감지하고 복잡한 알고리즘을 거쳐, 각 

관절 값을 이용한 기구학 계산을 통해 정확하게 위치를 제어
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<그림 1> 강성 관절과 연성 관절의 비교[1~3]

<그림 2> SDM 프로세스

<그림 3> SCM 프로세스

하여 장애물을 극복하거나 물체를 잡는다는 기존의 패러다임

과는 다르다. 따라서 연성 메커니즘을 이용하면, 시스템 자체

의 적응력이 높아지고 under-actuation 되는 이점이 나타난

다. 이러한 이점으로 연성 메커니즘을 적용한 생체모사로봇

의 효율이 강성 관절을 이용한 생체모사로봇에 비해 높을 것

이라고 예상할 수 있다. 

<그림 1>의 좌측이 기어를 이용한 강성관절을 나타내며, 

모터와 기어 등 여러 부품이 조합되어 하나의 관절 역할을 한

다. 반면, 우측은 여유 자유도가 존재하는 연성 메커니즘을 

적용한 연성 관절을 나타내며, 이 연성관절은 유연한 재료를 

사용함으로써 간단히 하나의 관절을 구성할 수 있는 장점이 

있다. 실제 생명체의 관절도 이와 비슷한 구성을 가지고 있다. 

2. 새로운 제조 기술

 기존의 로봇은 금속을 주조나 가공, 제련을 통하여 부품

을 제작하고 이를 볼트와 너트를 이용하여 조립하는 방식으

로 제작되었다. 그러나 생체의 움직임과 유사한 연성 메커니

즘을 로봇 시스템에 적용하고, 소형 생체모사로봇을 제작하

기 위하여 새로운 로봇 제조 기술이 대두되기 시작하였고, 생

체의 연성 메커니즘을 구현하기 위하여 새로운 로봇 제조 방

식이 고안되었다[4]. 

가. SDM (Shape Deposition Manufacturing)

SDM 프로세스 기술은 1990년대 초에 금속을 rapid- 

prototyping 하기 위한 방안으로 고안되어 발전되었다. 이 제

조 기술은 센서와 회로 또는 이질적인 재료들을 제조과정에

서 같이 혼합할 수 있는 특징을 보인다. 이러한 SDM 프로세

스는 Stanford 대학의 Mark Cutkosky 교수팀이 처음으로 로

봇 제작에 응용하기 시작하였으며, 점차적으로 이를 이용하

여 로봇을 제작하는 연구팀들이 확대되기 시작하였다. 

<그림 2>와 같이 이 제조방식은 강성 재료와 연성 재료를 

같이 사용하여 하나의 부품으로 만들 수 있는 장점이 있다. 

따라서 이러한 장점을 이용하면 한 부품 안에 센서와 회로를 

탑재하고 강성과 연성 재료를 부위별로 적용하여 다양한 강

성을 가지는 단일 부품을 제조할 수 있는 이점이 있다. 

SDM 프로세스를 이용한 생체모사로봇으로는 Stanford 대

학에서 만든 빠른 바퀴벌레의 움직임을 모사한 iSprawl과 게

코 도마뱀이 매끄러운 벽면을 올라가는 움직임을 구현한 

Stickybot, Harvard 대학에서 구현한 로봇 손인 SDM hand 

등이 있다.

나. SCM (Smart Composite Microstructure)

SCM 제조기술은 마이크로 레이저를 이용하여 폴리머 필

름과 같은 유연한 재료와 복합재와 같은 단단한 재료를 원하

는 모양으로 절단하고 이들을 적층하여 일부는 단단하고 일

부는 유연한 단일 구조를 만드는 것을 말한다. 이 프로세스는 

일반적으로 기존의 제작 방식으로 제작할 경우에 마찰력이 

크게 증가하거나 제작이 어려운 경우에 사용되고 있다. 특히 

기존의 로봇의 관절을 제작하는데 필요한 요소들인 기어와 

링크, 핀 조인트 등을 소형 생체모사로봇에 구현하고자 할 경

우에 부품을 소형화하는데 많은 어려움을 겪게 된다. 따라서 

이러한 한계를 극복하기 위하여 소형 생체모사로봇의 경우에 

SCM 제조기술과 같은 방법을 이용하여 연성관절을 가진 로

봇을 제작하려는 시도가 증가하고 있는 추세이다. 

<그림 3>에서와 같이 SCM 제조기술은 복합재와 폴리머를 

적층하여 제작함으로써 강성 복합재 사이를 연성의 폴리머 

필름으로 연결하여 연성 관절을 만드는 방법이다. 

SCM 제조기술을 이용한 생체모사로봇으로는, Harvard 대

학에서 제작하였고, 초소형 비행체로서 처음으로 비행에 성

공한 MFI(Microrobotic Flying Insect) 로봇과 UC Berkeley에

서 만든 DASH(Dynamic Autonomous Sprawled Hexapod) 

등이 있다.
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<그림 4> 연성 재질을 이용한 Robotic Hand 및 Gripper 
(a) Bionic Handling Assistant (Festo)[5], (b) SDM 
hand (Harvard)[6], (c) Flexible robotic hands 
(Yale)[7], (d) & (e) Universal robotic gripper 
(University of Chicago)[8]

Ⅲ. Soft Bio-inspired 로봇 연구 동향

생체모사로봇에 대한 연구가 활발히 진행되는 동안에 생

체의 유연성을 적용할 수 있는 soft bio-inspired 로봇에 대한 

연구가 새로이 주목을 받고 있다. 생명체의 연성 메커니즘을 

생체모사로봇에 구현하기 위하여 연성재료를 로봇의 몸체로 

이용하기도 하고 강성 몸체 사이에 연성 관절을 접합하는 방

법을 사용하기도 한다. 이러한 soft bio-inspired 로봇에 대한 

연구를 소개하고자 한다. 

1. 연성 재료를 이용한 로봇

가. 연성 재료를 이용한 Robotic hand 및 

Gripper

기존의 로봇 팔이나 로봇 손의 경우, 모터의 움직임을 제

어함으로써 각 링크의 움직임을 조절하여 원하는 곳까지 로

봇 팔을 움직이거나 로봇 손을 제어하여 물체를 잡는 동작을 

수행하였다. 그러나 연성 재료를 이용하면 물체를 잡을 때 정

확한 힘을 감지하여 이를 로봇 손에 전달하는 과정을 거치지 

않아도 그 물체의 크기와 모양에 맞추어 물체는 잡는 것과 같

이 외부환경에 적응할 수 있는 장점이 있다. 

<그림 4>의 (a)는 Festo社에서 제작한 gripper로 코끼리 

코의 유연한 움직임을 모사할 수 있다. 일반적인 로봇팔과는 

달리 Festo에서 제작한 BHA(Bionic Handling Assistant)는 

로봇 팔 구조 자체가 유연하게 움직일 수 있으므로 사람이 로

봇과의 충돌할 경우에도 안전할 수 있으며 로봇팔의 길이를 

필요한 조건에 맞추어 조절할 수도 있는 장점이 있다. 또한 

로봇의 집게 부분이 실제 코끼리 코의 움직임과 비슷하게 움

직이기 때문에 물체를 그것의 형태에 맞추어 잡을 수 있는 특

징을 보인다. (b)는 Harvard 대학에서 제작한 로봇손인 SDM 

hand로써 앞에서 설명한 SDM 프로세스를 이용하여 손 부분

을 제작하였다. (c)는 Yale 대학에서 제작한 SDM hand를 발

전시킨 모델로서 서로 다른 강성을 가지고 있는 세 가지 플라

스틱 재질을 이용하여 연성 관절과 유연한 손가락 패드, 강성 

파트를 제작함으로써 다양한 물체를 손쉽게 잡을 수 있는 인

공손을 제작하였다. (d)와 (e)는 시카고 대학에서 제작한 과립

으로 채워져 있는 주머니를 이용한 gripper로써 물체를 잡는

데 다른 로봇 손과 달리 손가락을 각각 제어하지 않고 쉽게 

어떠한 모양의 물체든지 잡을 수 있다. 특히 일반적인 로봇 

손과는 전혀 다른 방식으로 gripper를 설계하여 적용한 것 또

한 주목할 만한 점이다. 이러한 gripper는 과립으로 채워진 

주머니가 가지고 있는 유연성을 최대한 이용하여 어떠한 외

부 환경 변화에도 적응할 수 있는 gripper의 성능을 보여주고 

있다.

나. 구동하는 면에 얇은 연성 재료를 이용한 

bio-inspired robot

일반적으로 새나 물고기를 모사한 생체모사로봇의 경우 

실제 새나 물고기의 유연한 움직임을 모사하기 위하여 많은 

수의 액추에이터와 관절을 사용하였다. 그러나 액추에이터와 

관절의 수를 무한정으로 늘릴 수는 없기 때문에 이러한 방법

으로 제작된 생체모사로봇의 경우 움직임이 완전히 유연한 

모습을 보일 수 없으며, 이러한 이유로 고효율의 성능을 나타

낼 수 없었다. 그러나 <그림 5>와 같이 유연한 재질로 지느러

미나 날개 등을 제작하면, 재질의 강성을 이용함으로써 유연

한 움직임을 구현할 수 있어서 생체모사로봇의 효율을 높일 

수 있다. <그림 5>의 (a)와 (b)는 각각 Festo社에서 제작한 

Smart bird와 AquaPenguin이다. 각 생체모사로봇의 날개는 

변형이 가능하게 제작되어 구동 조건에 따라 최대 추력을 낼 

수 있게 한다. (c)의 경우 Drexel 대학에서 제작한 로봇물고

기이다. 이 로봇 물고기는 꼬리지느러미, 등지느러미, 가슴지

느러미 등을 신축성이 좋은 폴리에스테르로 제작하여 지느러

미의 유연성을 증가시켰다. (d)는 본 연구실에서 진행한 꼬리

지느러미의 강성에 따른 로봇 물고기 추력 변화에 대한 실험 

결과이다. 꼬리지느러미가 움직이는 주파수에 따라 최대 추

력이 나타나는 강성이 정해지며, 일반적으로 적당히 유연한 

꼬리지느러미가 강성이 큰 지느러미나 낮은 지느러미보다 높

은 추력을 나타내는 것을 확인할 수 있었다. (e)도 마찬가지
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<그림 5> 얇은 재료를 이용하여 연성 메커니즘을 구현한 
로봇 (a) Smart bird (Festo)[5], (b) AquaPenguin 
(Festo)[5], (c) Biorobotic sunfish (Drexel)[9], 
(d) Motion of compliant fin (SNU)[10], (e) Flytrap 
robot (SNU)[11]

<그림 6> 실리콘 재질을 이용한 bio-inspired robot (a) 
Robojelly (Virginia Tech)[12], (b) JSEL(Jamming 
Skin Enabled Locomotion)을 이용한 soft robot 
(University of Chicago)[13], (c) GoQBot (Tufts)[14], 
(d) Earth worm- like prototype (Harvard)[15], (e) 
Biomimetic compliant fish-like robot (MIT)[16], (f) 
Octopus-bioinspired soft robot (Italian Institute of 
Technology)[17]

로 본 연구실에서 진행한 연구의 결과인 파리지옥의 움직임

을 모사한 로봇이다. 파리지옥은 잎의 모양이 두 가지 안정한 

상을 갖고 상 전이는 snap-through를 통하여 매우 빠르게 

이루어지는 특징을 가지고 있다. 이 원리에 착안하여 탄소섬

유를 이용한 복합재가 두 가지 상을 가질 수 있도록 제작하여 

파리지옥의 빠른 움직임을 구현하였다. 이와 같이 얇은 재질

의 물질을 새의 날개, 물고기의 지느러미, 식물의 잎을 모사

하는 구조에 적용함으로써 연성 메커니즘을 구현하였다. 

다. 로봇의 몸체를 연성 재료로 만든 

bio-inspired robot

 구동하는 면을 연성 재료로 구성하는 경우와 달리 생체모

사로봇을 제작함에 있어서 몸체 자체를 실리콘과 같은 연성

재질을 이용하여 제작함으로써 연성 메커니즘을 구현하는 방

법도 있다. 연성 재료를 사용하여 몸체를 제작함으로써 생체

모사로봇 전체를 시스템적으로 유연하고 효율적인 움직임을 

구현할 수 있는 구조로 만들 수 있으며, 외부환경에 대한 적

응력을 보다 높일 수 있는 장점 가질 수 있게 한다. 

<그림 6>의 (a)는 버지니아 공대에서 제작한 해파리를 모

사한 로봇이다. 몸의 전체 구조를 실리콘을 이용하여 제작함

으로써 Robojelly의 움직임이 실제 해파리의 움직임과 그 메

커니즘을 최대한 비슷하게 구현하였다. (b)는 시카고 대학에

서 제작한 JSEL(Jamming Skin Enabled Locomotion)을 이

용한 soft 로봇이다. 과립으로 채워진 부분과 채워지지 않은 

부분의 차이로 인하여 전체 로봇의 모양이 변하고 이로 인하

여 굴러가는 움직임이 생성되는 구조를 가진 것이 특징이다. 

전체 로봇의 모양을 변화시키기 위하여 실리콘을 이용하여 

제작하였다. 이 구조 또한 앞의 Robojelly의 경우와 마찬가지

로 연성 재료인 실리콘을 사용함으로써 이 유연성으로 로봇

의 실제 움직임을 결정하게 된다. (c)는 Tufts 대학에서 제작

한 GoQBot이다. 몸체를 실리콘으로 제작하여 쉽게 구부러질 

수 있도록 설계하여 실제 애벌레가 굴러가는 것처럼 로봇이 

굴러갈 수 있다. (d)는 Harvard 대학에서 시작한 지렁이의 움
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<그림 7> SCM 제조 기법 등을 이용한 bio-inspired robot 
(a) Biologically inspired microrobotic flying insect 
(Harvard)[17], (b) Wing-assisted running robot (UC 
Berkeley)[18], (c) Programmable matter (Harvard)[19], 
(d) Omegabot (SNU)[20], (e) Adaptive gripper 
(SNU)[21], (f) Flea-inspired robot  (SNU)[22]

직임을 모사한 로봇이다. 이 로봇은 다른 로봇들과는 달리 실

리콘이 아닌 둥근 망을 이용하여 몸체를 제작하여 유연한 움

직임을 구현한다는 것과 원주 방향과 길이 방향으로 형상기

억합금 액추에이터를 장착하여 구동한다는 특징을 가지고 있

다. (e)는 MIT에서 제작한 SDM 프로세스를 이용한 로봇 물고

기로써 기존의 로봇 물고기들과 달리 몸체 중간부터 꼬리까

지가 모터가 당기는 tendon에 의해 구부러지며 추력을 발생

하는 원리로 설계되었다. 이 또한 실리콘을 사용함으로써 몸

체의 구부러지는 움직임을 구현하였고, 이를 통하여 보다 자

연스러운 물고기 움직임을 모사할 수 있었다. (e)는 Italian 

Institute of Technology에서 제작한 문어를 모사한 로봇이다. 

문어의 다리를 실리콘으로 제작하고 이를 제어함으로써 외부

환경에 적응하며 물체를 잡는 것을 보여주고 있다. 이 연구는 

제어를 적게 하면서 많은 일들을 수행할 수 있는 생체모사로

봇을 제작할 수 있다는 결과를 보여주고 있다. 

2. 새로운 제조 기술을 이용한 로봇

연성 메커니즘을 탑재한 생체모사로봇을 제작하기 위해서

는 앞에서 제시한 새로운 제조 기술을 적용하는 것이 실제 생

체의 움직임에 근접한 로봇을 만드는 것에 유리하다고 할 수 

있다. 특히 소형 생체모사로봇을 제작할 경우에는 더욱더 새

로운 제조 기술이 필요하다. 앞에서 연성 재료를 이용한 로봇

의 예를 설명하면서 일부 생체모사로봇이 SDM 프로세스를 

이용하여 제작되었다고 언급한 바 있다. 이러한 또 다른 새로

운 제조 기술인 SCM 제조기술을 이용하여 제작된 생체모사

로봇은 어떠한 것들이 있고 어떠한 특징이 있는지 살펴보고

자 한다. 

<그림 7>에서 볼 수 있듯이 SCM 프로세스를 이용하여 다

양한 생체모사로봇들이 개발되고 있다. 그리고 이 로봇들의 

크기가 전체적으로 보면 소형화된 로봇이라는 것도 확인할 

수 있다. SCM 프로세스의 경우 복합재와 폴리머 필름을 적층

하여 제작하고, 특히 폴리머 필름을 연성 관절로 사용하기 때

문에 질량이 무겁고 크기가 큰 생체모사로봇에 적용하기에는 

어려움이 따른다. <그림 7>의 (a)는 Harvard 대학에서 제작한 

MFI (Microrobotic Flying Insect)로봇이다. 이 MFI 로봇은 비

슷한 크기의 생체모사로봇 중에 유일하게 날 수 있는 로봇이

다. 다른 생체모사로봇과 달리 이 로봇이 날 수 있는 이유는 

SCM 프로세스를 적용하여 로봇의 크기와 무게를 줄였을 뿐

만 아니라 연성 관절을 이용하여 transmission 장치를 제작

할 수 있었기 때문이다. 따라서 MFI 로봇의 날갯짓이 다른 메

커니즘이나 액추에이터를 추가하지 않고도 실제 파리의 날갯

짓과 비슷하게 구현될 수 있었다. (b)는 UC Berkeley에서 제

작한 것으로 기존에 SCM 프로세스로 제작된 DASH라는 이

름의 로봇에 날개를 부착하여 뛰는 것을 보조하는 생체모사

로봇이다. (c)는 Harvard 대학에서 제작한 특정한 모양으로 

접히는 로봇이다. 이 로봇은 특정한 생체를 모사한 로봇은 아

니지만, 다른 생체모사로봇과 같이 SCM 프로세스를 이용하

여 제작하여 연성 관절을 구현했다는 공통점이 있다. 이 로봇

은 연성 관절을 이용하여 로봇의 각 부분을 원하는 모양으로 

접어서 다양한 구조를 생성할 수 있는 장점이 있다. 각각의 

접히는 부분을 변경함으로써 같은 시트를 다양한 모양으로 

변화시킬 수 있다. 이러한 구조를 생성하는 것은 SCM 프로세

스를 이용하여 연성 관절을 구현하지 못하였다면 기존의 메

커니즘으로는 만들기 어려웠을 것이다. (d)-(f) 모두 본 연구

실에서 제작한 생체모사 로봇이다. (d)는 자벌레의 움직임을 

모사한 Omegabot이다. 자벌레의 움직임은 일반적인 애벌레

와 달리 몸을 구부려서 Ω 모양을 만들어서 전진한다. 이러한 

움직임을 구현하기 위하여 복합재와 폴리머 필름을 이용하여 

몸체를 만들고 이를 형상기억합금 스프링으로 구동함으로써 

자벌레 모사 로봇을 제작하였다. 본 로봇의 몸체는 여러 부분
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의 조립체가 아니라 전체적으로 하나의 부품이라 할 수 있다. 

이는 SCM 프로세스의 장점을 살리고 작은 부품의 조립 공정

을 없애기 위해 각각 필요한 링키지를 하나의 평면에 넣을 수 

있도록 디자인되었기에 구현이 가능할 수 있었다. 몸체는 두 

개의 4-bar 링키지와 하나의 Spherical 6-bar 링키지가 하

나의 시트에 구현되어 있어 몸체의 구조 변경에 따라 전후좌

우의 움직임을 구현할 수 있다. (e)는 자벌레가 자신의 다리

를 이용하여 물체를 잡는 원리를 분석하여 적용 제작한 

adaptive gripper이다. 특히 이 gripper는 몸체가 유연하고 

각각의 연성 관절들로 구성되어 있어서 바닥면이 고르지 않

아도 gripping을 할 수 있도록 설계되었다. 이 Gripper는 기

존에 기계 설계에서 피해야하는 현상인 좌굴(Buckling) 현상

을 이용하여 많은 수의 발톱을 환경에 맞게 적응하여 배치될 

수 있도록 하였다. 이러한 연성 메커니즘의 적용으로 gripper

가 물체를 잡을 수 있는 확률이 증가할 수 있으며, 보다 안정

적인 성능을 가질 수 있도록 설계할 수 있었다. (f)는 벼룩이 

뛰는 원리를 분석하고 이를 로봇에 적용한 생체모사로봇이

다. 기존의 점핑 로봇들이 모터와 캠, 스프링 등을 이용하여 

수백 년 전 레오나르도 다빈치에 의해 제안되었던 래치 메커

니즘을 사용하거나 그 변형 메커니즘을 사용하여 제작되었으

나, 이 로봇은 실제 벼룩이 뛰는 원리를 연성 관절과 형상기

억합금 스프링을 이용하여 구현하였으며, 이를 이용하면 작

은 스케일에서 적용할 수 있는 설계가 가능해 진다. 현재 2 

cm인 로봇은 자기몸체 크기의 최대 32배인 64 cm까지 도약

을 할 수 있다. 

이와 같이 소형 생체모사로봇의 경우 연성 메커니즘을 구

현하기 위하여 새로운 제조방법인 SCM 프로세스를 많이 사

용하였으며, 이렇게 제작된 생체모사로봇의 성능 또한 기존

의 기술을 이용하여 제작된 생체모사로봇보다 동등하거나 보

다 뛰어난 성능을 보이고 있다. 

Ⅳ. 결 론

생체모사로봇의 연구는 여러 방면에서 다양한 시도가 진

행되고 있다. 그 중에서 연성 메커니즘을 통한 soft bio- 

inspired 로봇 연구는 향후 로봇의 성능과 효율을 상승시킬 

뿐만 아니라 실제 생물체와 비슷한 로봇을 제작할 경우에도 

큰 역할을 할 것으로 사료된다. 생체모사로봇 연구의 미래는 

이러한 연성 메커니즘을 어떻게 보다 로봇에 잘 구현하는가

와 이를 구현하기 위한 기술의 발전에 달려있다고 해도 과언

이 아니다. 그러나 이러한 연성 메커니즘을 이용한 구조는 그 

자체가 유연하기 때문에 모델링하기가 어렵고 액추에이터를 

이용하여 정확하게 제어하기가 어려운 문제가 있다. 더 나아

가 소형 생체모사로봇을 제작하려면 연성 메커니즘을 적용해

야하는 것이 반드시 필요하며, 이를 구동할 수 있는 인공근육

과 같은 새로운 액추에이터의 개발도 또한 병행되어야 할 것

이다. 또 다른 측면으로는 이러한 메커니즘을 대량으로 생산

할 수 있는 생산기술에 대한 연구도 병행되어야 새로운 연성 

메커니즘을 적용한 Soft bio-inspired 로봇이 넓은 분야에서 

사용될 수 있을 것이다.
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