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Recently, there have been many researches about applications of origami to mechanical 

engineering, which realizes a 3D sturcture by folding a 2D plane material. With this simple 

manufacturing process, origami was even adopted by some roboticists as a way to build an 

entirely new robot with benefits in terms of cost, weight, and structural simplicity. In this paper, we 

propose a new type of a walking robot based on origami structure. Because all the components 

of the robot that generate gait motion are mechanically connected, it can actually walk forward 

with only a single actuator. We also showed the similarity of gait trajectories between a kinematic 

analysis and the actual gait motion measured by video tracking. This result proved the possibility 

of designing an origami-based robot with the identical gait trajectory as we plan. 
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1. 서론 

 

소형 로봇 연구의 선두 그룹인 미국 Harvard의

R. J. Wood 교수 팀은 최근 2 cm 내외 크기의 초소

형 비행 로봇의 비행에 성공하였다.1 이러한 형태

의 초소형 로봇은 사람이 탐사하기 힘든 재난 현

장이나 전장에서 정찰 로봇으로 활용되는 등 다양

한 분야에서 높은 활용 가능성을 가지고 있다. 

초소형 비행 로봇의 제작은 그에 앞서 소형 로

봇에 특화된 새로운 로봇 설계 및 제작 방법의 개

발이 있었기 때문에 가능하였다. 다양한 부품들의 

조립으로 메커니즘을 구성하였던 기존의 로봇 제

작에서 벗어나, 로봇을 이루는 몸체 구조는 단순

히 재료들을 ‘종이접기’처럼 쌓고 접어서 구현되었

으며, 이는 로봇의 소형화에 문제로 작용하였던 

가공, 조립 등과 같은 기존의 제작 방법의 한계를 

극복하도록 해주었다. 이러한 새로운 제작 방법은 

Wood 그룹 외에도 세계적으로 다양한 그룹에서 

시도 되고 있으며 주목할만한 성과들을 보여주고 

있다.2-7 

종이 접기는 접는 순서, 접는 선의 위치, 접는 

방법에 따라 같은 2차원 평면에서 여러 가지 3차
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원 구조물을 만들어 낼 수 있다는 특성을 가지고 

있다.8,9 이 독특한 특성은 수학, 교육, 디자인 등의 

분야에서 많이 활용되어 왔으며, 앞서 언급하였던 

예시처럼 최근 이를 공학적으로 활용하고자 하는 

시도가 활발히 이루어 지고 있다.10 

하나의 관절 구조를 만든다고 하였을 때, 기존

의 기계 구조에서는 링크 두 개를 조립하여 만들

지만, 종이 접기를 이용한다면 단순히 접는 것만

으로 이를 구현할 수 있다.11,12 이러한 구조는 관

절 구조의 마찰이 없고, 전체 도면이 평면상에서 

제작 될 수 있기 때문에 기존의 메커니즘에 비해 

확대 및 축소가 용이하다. 이와 더불어 종이 접기 

구조를 연결하여 마치 기계구조를 설계하는 것처

럼 단순한 구동기로도 복잡한 움직임을 구현할 수 

있다. 

본 연구에서는 종이 접기 구조를 활용하여 보

행을 할 수 있는 로봇을 제작하고자 한다. 보행은 

대표적인 로봇 움직임 중 하나로써, 보행 모션을 

구현하기 위해서는 다리 끝이 2차원 평면 내에서 

원이나 사각형 등의 순환궤도를 그리는 걸음걸이 

궤도 설계가 필요하다. 또한 좌 우 다리 모션에 

180도의 위상 차이를 줄 수 있어야 자연스러운 움

직임을 구현하는 것이 가능하다. 종이 접기 구조

를 활용하여 보행 로봇을 구현한 선행 연구로는 

두 축에 각각 구동기를 달아 궤도를 구현하거나7 

볼 조인트처럼 자유로운 각도변화가 가능한 다리

를 제작한 뒤 모터를 장착하여 원 궤도를 구현하

는 연구가 있었다.2 

본 연구에서는 종이 접기 구조를 활용하여 선

행 연구들과는 다른 형태로 단일 구동기를 이용하

여 보행 모션을 구현한다. 본 연구를 통하여 우리

는 독립된 4절 링크 구조, 상하 운동을 위한 패터

닝, 쌍 안정성 구조의 활용 등 종이 접기 구조에 

활용 가능한 다양한 디자인 요소들을 제안하며 이

를 적절하게 연결시킴으로써 복잡한 구동이 단순

한 구동기로 해결될 수 있음을 보여준다.  

 

2. 보행 메커니즘의 설계 

 

보행은 특정한 모션들의 반복으로써 도출되는 

결과로, 로봇의 다리 끝점은 보행에 필요한 순환 

궤도를 주기적으로 반복하여 만들어내야 한다.  

한 주기 안에서 로봇의 다리는 Fig. 1에서 나타

낸 것처럼 총 네 단계를 수행하게 된다. 이 중 Fig. 

1①과 ③ 화살표는 양쪽 다리의 높이를 바꾸는 상

하 모션에 해당하고, Fig. 1②와 ④는 다리를 진행

방향으로 이동시키는 전후진 모션에 해당한다. 

따라서 로봇 구조는 이러한 상하 모션과 전후

진 모션을 구현할 수 있어야 하며 최소한의 구동

기 사용을 위하여 이를 기계적으로 연결시켜 자동

적으로 주기를 이루도록 하여야 한다. 또한 보행

을 위하여 좌우 다리는 180도의 위상차이를 가져

야 하며 이 역시 최소 구동기 활용을 위하여 기계

적으로 연결되어야 한다.  

 

2.1 전후진 모션의 구현 

Fig. 2(a)의 4절 링크는 링크의 길이가 고정된 

채로 좌 우로 기울어지며 한정된 원호 궤도만을 

그리며 링크 사이의 각도를 조절할 수 있다. 직사

각형 형태로 제작할 경우 고정된 링크와 마주보는 

링크는 항상 서로 평행하다. 이러한 4절 링크는 

Fig. 2(b)와 같이 넓은 직육면체의 옆면과 같은 형

태로 종이 접기 구조를 이용하여 쉽게 제작이 가

 

Fig. 1 Square shaped gait trajectory 

 

 

Fig. 2(a) Parallelogram linkage (b) Origami pattern 

 

 

Fig. 3 Realizing a forward movement 
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능하다. 또한 4절 링크의 특성을 이용하면, Fig. 3과 

같이 좌우 180도의 위상차가 있는 다리 끝의 전후

진 모션을 구현하는 것이 가능하다.  

 

2.2 상하 모션의 구현 

4절 링크는 운동궤적이 형성되는 평면을 벗어

나 다른 방향으로 모션을 만들어 낼 수 없다. 즉 

앞서 구현한 다리 끝의 전후진 모션에 상하 모션

을 더하기 위해서는 새로운 구조의 추가가 필요하

다. 이를 위하여 종이접기 구조로 이루어진 Fig. 4 

(a)와 같은 구조를 추가하였다. 이 다리 구조는 각

도 θ 가 커지면 다리 끝이 올라가고 작아지면 다

리 끝이 내려가도록 제작되어, 4절 링크의 꼭지점

에 부착할 경우 4절 링크의 각도 변화에 따라 다

리 끝의 높이를 변화시킬 수 있다. 

상하 방향의 움직임은 전후진 방향의 움직임과 

같은 위상을 가지면 안되므로 이를 분리시키기 위

하여 다음과 같이 기존의 4절 링크의 내부에 Fig. 

4(b)와 같이 새로운 4절 링크를 추가한 뒤, 그 안

에 제작된 다리 구조를 부착하였다. 

 

2.3 보행 모션의 기계적 연결 

이렇게 제작된 로봇 구조는 상하 모션을 구현

하는 안쪽 4절 링크가 바깥쪽 4절 링크와 한 면을 

공유할 뿐 모터의 동력이 전달되지 않은 채 상하 

모션이 독립되어있다. 따라서 안쪽 4절 링크의 각

도를 조절하는 메커니즘이 필요하며, 이 메커니즘

은 외부 4절 링크의 전후진 모션과 적절하게 연결

되어 있어야 한다.  

두 모션을 합성시켰을 때 Fig. 5(a)처럼 두 모션

이 같은 위상을 가지는 것은 원활한 보행을 이끌

어낼 수 없으며, 좋은 보행을 위해서는 Fig. 5(b)와 

같이 한 모션은 연속적으로 부드럽게 진동하고 다

른 한 모션은 상, 하 두 상태 사이를 진동하며 넓

은 궤도를 만들어야 한다.  

본 연구에서는 쌍안정이라는 개념을 도입하여 

이러한 움직임을 구현하였다. 상하 모션을 구현하

는 안쪽 4절 링크는 다리가 올라간 상태와 내려간 

상태를 각각 전진과 후진 주기에서 유지하여야 한

다. 이 문제는 자석의 척력을 이용하여 다리 구조

에 쌍안정을 부가함으로써 해결하였다.  

Fig. 6은 자석의 척력을 이용한 쌍안정이 구동

되는 과정을 보여준다. Fig. 6에서 ①, ②부분에 네

오디뮴 자석이 설치되어있고, 두 자석은 서로 미

는 방향으로 힘을 가하고 있다. 이 척력에 의해 

안쪽 4절 링크는 항상 한 쪽으로 기울어져 밀려 

있으며, 자석의 척력에 의해 Fig. 6에서의 파선 안

으로 자석②가 들어갈 수 없다(Fig. 6(a)).  

안쪽 4절 링크에 각도의 한계를 부여한다면, 

한계각도에 이르렀을 때 안쪽 4절 링크와 바깥쪽 

 

Fig. 4 Square shaped gait trajectory 

 

 

Fig. 5 Compound trajectories of two specific motions 

 

 

Fig. 6 Performing of the magnetic bi-stable 
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4절 링크의 접촉이 떨어지며 안쪽 4절 링크의 각

도가 고정된다(Fig. 6 (b)). 이 때 바깥쪽 4절 링크가 

같은 쪽으로 기울어져 ①이 ②를 지나가는 순간 

②에 가해지는 척력 F⃗  의 수평방향이 기울어진 방

향의 반대쪽으로 작용하고, 안쪽 4절 링크는 힘을 

받아 반대쪽으로 빠르게 넘어간다(Fig. 6(c)~6(d)). 

결과적으로 바깥쪽 4절 링크가 연속적인 등속도 

진동을 하더라도 안쪽 4절 링크는 오직 왼쪽 또는 

오른쪽으로 기울어진 상태 만을 가지게 된다. 

이러한 메커니즘의 결과로 바깥쪽 4절 링크가 

구현하는 전후진 모션과 안쪽 4절 링크의 다리가 

구현하는 상하 모션이 Fig. 5(b)와 같은 궤도를 그

리며 합성된다. 바깥쪽 4절 링크가 기울어지며 전

진한 다음 다리를 내리고, 내려간 다리를 유지하

며 후진한 뒤 다시 다리를 올린다.  

 

2.4 선형 구동의 구현 

쌍안정에 의해 합성된 두 모션은 바깥쪽 4절 

링크의 진동운동을 기반으로 구현되므로, 특정한 

동력을 부가하여 바깥쪽 4절 링크를 진동시켜야 

한다. 본 연구는 간단한 구동기로 보행을 구현하

고자 하였으므로, 단일 선형 구동기를 이용하여 

바깥쪽 4절 링크를 진동시키고자 한다. 

선형 구동기는 로봇의 규모나 동력의 필요치에 

따라 다양한 구동 방법을 택할 수 있으며, 본 연

구에서 제작될 로봇의 규모나 재질 등을 고려하였

을 때 모터 수준의 동력을 이용하는 것이 적합하

다고 판단하였다. 따라서 Fig. 7(a)와 같이 모터에 

원판을 연결하고, 원판과 강체 링크의 한 점을 링

크로 연결시켜 모터의 회전에 따라 강체 링크의 

반대쪽 점이 특정 궤도를 진동하도록 하였다. 

Fig. 7(b)는 이러한 구동방법을 로봇의 바깥쪽 4

절 링크에 설치하는 방법이다. 강체 링크와 바깥

쪽 4절 링크가 연결된 점 B는 AB를 반지름으로 

하는 원호를 그리며 진동하게 되고, 이는 적절한 

각도 내에서 진행방향에 대한 선형 진동으로 생각

할 수 있다. 이러한 동력을 바탕으로, Fig. 8과 같은 

과정을 반복하였을 때 본 연구에서 설계한 로봇은 

단일 구동기를 통해 앞으로 걸어갈 수 있다. 

 

3. 보행 로봇의 제작 

 

3.1 종이 접기 구조 제작 

보행 몸체를 제작하기 위해서는 종이 접기에서

의 면에 해당하는 강성을 가진 골격 재질과, 접는 

 

Fig. 7 (a) Making linear drive (b) Installation linear 

drive at the outer four-bar linkage 

 

 

Fig. 8 Six steps of origami robot’s walking process 

 

 

Fig. 9 Planar fabrication process 

 

 

Fig. 10 Planar figure of the robot 
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선에 해당하는 면 사이의 유연한 관절 재질이 필

요하다. 본 연구에서는 평면 기반의 재질을 전개

도의 형태로 자른 후 접어 올려 보행 몸체를 제작

하였다. Fig. 9와 같이 관절을 이루는 PET 필름 양

면에 골격을 이루는 아크릴판을 적층하여 전개도

를 제작하였다(Fig. 10). 면과 면 사이가 접히는 각

도를 고려하여 접히는 부분에서 아크릴 판의 빈 

공간인 유격을 두었다 (Fig. 9(f)). 링크가 작은 각

도 범위 내에서 움직인다면 유격을 짧게 하여 비

틀림이 줄어들도록 하였다.  

 

3.2 로봇 구조 제작 

자석은 쾌속 조형법(rapid Prototyping)으로 제작

된 소형 케이스를 이용하여 외부 및 내부 4절 링

크에 설치되었다(Fig. 11(a)). 이렇게 제작된 모델은 

좌우 대칭이지만 다리가 두 개이기 때문에 Fig. 12

에서 볼 수 있듯이 한 쪽이 지면과 떨어지기 위해

서는 중심에 새로운 지지대가 필요하다. 따라서 

모터 하단에 지지대를 설치하여 로봇의 무게를 지

탱하며 보행하도록 하였다. 

안쪽 4절 링크에 부착되는 다리 역시 종이 접

기를 기반으로 제작되었다. Fig. 11(b)와 같이 골격

을 형성하는 면 부분은 얇은 알루미늄 판을 사용

하였고, 보행 몸체와는 달리 알루미늄 판의 양면

에 테이프를 접착시켜 골격의 바깥쪽에 관절을 형

성하였다. 전개도를 이루는 알루미늄 판의 한 조

각을 길게 연장시킨 후 길이 방향으로 ‘ㄱ’자로 접

음으로써 다리가 힘을 받을 때 휘어지지 않도록 

하였다. 

 

3.3 로봇 구동부 제작 

로봇은 Fig. 13과 같이 제작되었다. 몸체의 중심 

링크와 연결된 지지대에 장착된 모터는 바깥쪽 4

절 링크의 한 꼭지점과 링크로 연결되어 모터의 

중심과 꼭지점을 잇는 경로에서의 왕복을 구현하

였다. 이러한 왕복 구동은 앞서 설계된 보행 메커

니즘에 의하여 보행 모션으로 전환되었고, Fig. 14

와 같이 보행하는 로봇을 제작할 수 있었다. 

 

4. 보행 로봇의 분석 및 실험 결과 

 

4.1 로봇 구조 해석 

모델은 Fig. 15에서 볼 수 있듯이 크게 세 단계

로 나뉠 수 있다. 모터로 이루어진 단일 선형 진

동 구동기의 동력을 직접 전달받아 움직이는 1단

계(Fig. 15(a)), 바깥쪽 4절 링크와 안쪽 4절 링크 

사이의 상호작용으로 작동하는 2단계(Fig. 15(b)), 

안쪽 4절 링크에 부착되어 각도에 따라 다리 구조

가 움직이는 3단계(Fig. 15(c))로 구성된다.  

기준 좌표축을 설정하고, 각 단계에서 원점O와 

구하고자 하는 궤도의 이동점 P를 설정한다. 한 

단계의 이동점은 다음 단계에서의 원점이 되도록 

하여, 각 단계에서의 원점에 대한 이동점의 벡터

를 시간에 따라 구한다. 결과적으로 각 단계에서 

 

Fig. 11 Magnet case and manufactured leg part 

 

 

Fig. 12 Robot support structure 

 

 

Fig. 13 A complete robot with actuator 

 

 

Fig. 14 Snap shot of the walking robot 
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도출된 벡터를 총합한다면, 1단계의 원점에 대한 3

단계의 이동점, 즉 모터에 대한 다리 끝의 궤도를 

예측할 수 있게 된다. Fig. 15에는 기하학적 해석에 

사용된 수치 및 변수들을 그림에 표시하였다. 각 

단계의 그림은 모두 같은 축을 공유한다. x축은 로

봇의 진행방향, y축은 로봇의 오른쪽, z축은 로봇의 

윗방향이다. 

1단계(Fig. 15(a))에서 모터의 각속도는 일정하다

고 가정하였다. 모터와 4절 링크를 연결하는 강체 

링크의 길이가 일정하므로 (1)과 같은 식으로 나타

낼 수 있다. 이를 정리하면 sinφ에 대한 이차방정

식이 얻어지고, 해를 구한 뒤 (2), (3), (4)로 치환하

여 나타내면 (5)의 결과가 산출된다. 따라서 좌표

축에서 Pa의 위치는 (6)과 같다. 

 

(S − rcosωt + bsinφ)2 + (bsinφ)2 = l2      (1) 

 

A = b2 + R2 + S2 − l2 − 2R(L + b)cosωt     (2) 
 

B = 2Sb            (3) 
 

C = 2bRsinωt                (4) 

φ = sin−1 2AC−B2√(B2−2AC)2−4C2(A2−B2)   

2C2
      (5) 

 

∴ Pa = (S + bcosφ, Lsinφ)           (6) 

 

2단계는 일정한 주기를 가지고 앞서 Fig. 6으로 

언급한 과정을 거치며 불연속적으로 움직이므로, 

불연속점을 기준으로 나누어 각 구간을 분석해야 

한다. 2단계의 한 주기는 안쪽 4절 링크가 자석의 

척력에 밀려 기울어지며 바깥쪽 4절 링크와 접하

는 구간, 안쪽 4절 링크의 한계각도에 의해 더 이

상 기울여지지 않는 구간, 척력의 방향이 바뀌어 

반대쪽으로 빠르게 기울어지는 순간과 다시 반대

쪽으로 바깥쪽 4절 링크와 접하는 구간 등으로 반

복된다. 

먼저 안쪽 4절 링크자석의 척력에 밀려 바깥쪽 

4절 링크와 접한 상 구간을 살펴보면, 접하면서 

생긴 ∆ObPbQ 에 제 2 코사인 법칙을 적용시켜 (7)

을 얻을 수 있다. 두 가지 방법으로 삼각형의 높

이를 나타낸 (8)을 대입하여 sinθ에 대하여 정리하

고, (9)의 치환을 거쳐 간단히 표현하면 (10)과 같

다. 이를 이용하여 Pb를 구하면 (11)과 같다. 
 

ObPb
̅̅ ̅̅ ̅̅ 2

= (
a−c

2
)
2
+ h2 − 2h (

a−c

2
)cosθ      (7) 

 

ObPb
̅̅ ̅̅ ̅̅ sinφ = hsinθ              (8) 

 

D =
a−c

2h
 , E = tanφ , F = csc2 𝜑         (9) 

 

θ = sin−1 √4h2tanφ−(a−c)2−(a−c)tanφ

2hcsc2φ
      (10) 

 

∴ Pb = (
c−a

2
+ hcosθ, −hsinθ)        (11) 

 

안쪽 4절 링크의 각도가 한계점에 도달한 구간

은 안쪽 4절 링크의 상태가 변하지 않는다. 즉 OR̅̅ ̅̅

과 안쪽 4절 링크를 하나의 강체로 볼 수 있고, 

ObPb
⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗ ⃗⃗  ⃗는 시간에 따라 일정한 값을 가진다. 한계각

도 θlimit = α라 하면 (12)를 만족한다. 

 

Pb = (
c−a

2
+ hcosα, −hsinα)         (12) 

 

척력의 방향이 전환되는 순간 안쪽 4절 링크는 

빠르게 반대쪽으로 기울어진 후, 다시 바깥쪽 4절 

링크와 접하며 움직인다. 반대쪽으로 기울어지는 

순간은 걸음걸이에 영향을 주지 않을 정도로 짧은 

 

Fig. 15 The sections for geometrical analyze 
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시간이며, 궤도를 그리지 않고 단순히 반대쪽 접

점으로 바뀌었다고 가정할 수 있다. 

3단계는 다리 구조의 패턴이 입체적이기 때문

에 좌표공간에서 해석해야 한다. Fig. 16과 같이 점

을 잡으면 식 (13)을 만족한다. 이 때 원점 O는 

Oc(Xb)와는 다른데, 점 P와 Q의 좌표는 (14)와 같

고, 변 RQ의 길이를 구하는 (15)와 같은 식을 구

한다. 이를 h에 대하여 정리하면 (16)과 같다. 따라

서 R의 좌표에 (15)를 정리해 얻는 h를 대입하면 

(17)과 같다. 변 RQ를 다리의 길이방향으로 연장

시켜 그 끝점이 PL이라 하면 외분점을 구하는 방

법을 이용해 PL을 (18)과 같이 구할 수 있다. 다리 

구조가 안쪽 4절 링크에 부착되어 있으므로 구해

진 다리 끝의 좌표 상의 원점은 Pc로 이동시켜야 

한다. 𝑂c에 대한 Pc의 좌표는 (19)와 같다. 

 

OA̅̅ ̅̅ = OB̅̅ ̅̅ = BQ̅̅ ̅̅ = QR̅̅ ̅̅ = RP̅̅̅̅ = PA̅̅̅̅ = s      (13) 
 

P(s, 0, s), Q(scosθ, ssinθ, s)         (14) 
 

(
s−√s2−h2 cos θ

2
)
2

+ (s2 − h2) sin2 𝜃

2
+ (s − h)2 = 𝑠2 (15) 

  H = s
(1−cos2𝜃

2
)

(1+cos2𝜃

2
)
                (16) 

 

R = (
2scos2(

θ

2
)

1+cos2(
θ

2
)
,

2s cos(
θ

2
)

1+cos2(
θ

2
)
, s

(1−cos2(
θ

2
))

(1+cos2(
θ

2
))
)      (17) 

PL = (xR +
L

s
(s − xR), yR (1 −

L

s
) , zR +

L

s
(s − zR)) (18) 

∴ Pc = (−s,−s, s − T) + PL          (19) 

이러한 방법으로 Pa, Pb, Pc를 구하여 세 벡터값

을 더하면 모터의 중심을 원점으로 하는 다리 끝

의 좌표를 시간에 따른 함수로 나타낼 수 있다. 

 

4.2 실험 결과 분석 

본 연구에서는 모델을 기하학적으로 해석한 결

과와 실제 로봇을 제작하여 동영상을 통해 분석한 

결과를 비교함으로써 로봇의 모델링으로부터 구현

되는 보행궤도를 이론적으로 예측할 수 있음을 보

이고자 한다. 

영상 분석 시 본래 로봇이 지면에 놓여 보행하

는 상태를 분석해야 하지만, 이론적 해석에 있어 

각 부분에 가해지는 힘들을 전부 고려하여 계산하

는 것은 매우 복잡하므로, 지면으로부터 가해지는 

수직항력을 배제시킨 상태에서 분석하기로 한다. 

Fig. 17은 로봇의 옆모습을 촬영한 동영상에서 

프레임 단위로 다리 끝에 파란색 점을 마우스로 

찍어 트래킹하는 화면이다. Fig. 16의 좌표축과 일

 

Fig. 16 The coordinate space for the leg part 

 

Fig. 17 Analyzing with ‘measure Dynamics’ 

 

 

Fig. 18 Time-based graph showing the x-coordinates of 

the endpoint of the robot’s leg part 
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치하도록 영상에서 x축과 z축을 설정하여 트래킹

하였다. 앞서 해석한 값을 이 과정으로써 얻은 실

제 실험값과 비교하였을 때, 각 축에 대한 시간에 

따른 그래프는 x축은 Fig. 18, z축은 Fig. 19와 같다. 

이 때 가로축의 단위는 s, 세로축의 단위는 mm이

다. 또한 Fig. 20은 이 그래프를 Fig. 5와 같이 합성

함으로써 표현되는 순환궤도를 비교한 것이다. 

 

5. 결론 

 

본 연구의 목표는 종이 접기 구조를 활용한 단

일 구동기 보행 로봇을 제작하는 것이다. 목표를 

이루기 위하여 독립된 4절 링크 구조, 상하 운동

을 위한 패터닝, 쌍 안정성 구조 등 종이 접기 구

조에 활용 가능한 다양한 메커니즘들을 설계하였

고 이를 적절하게 연결하여 복잡한 구동이 단순한 

구동기로 해결될 수 있음을 증명하였다. 또한 이

론적 분석을 통하여 로봇의 성능을 어느 정도 예

측할 수 있음을 보여주었다.  

본 연구 과제의 완성도를 높이기 위한 추후 과

제로는 다음과 같은 것들이 제시될 수 있다. 본 

연구에서는 개념의 실험적 증명을 위하여 제작의 

난이도를 낮추고자 비교적 큰 크기의 로봇을 비교

적 두꺼운 재료를 활용하여 제작하였다. 하지만 

이는 얼마든지 작고 얇아질 수 있는 요소이며 로

봇을 더 소형화하는 것은 본 개념을 좀 더 강하게 

주장할 수 있도록 하여줄 것이다. 또한 이 외에도 

다양한 형태의 쌍안정성 구조와 보행 모션을 만들

기 위한 링크 구조가 설계되고 분석, 활용 될 수 

있을 것이다.  
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