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(54)   게 태  

(57)  약

본  게 태  에  것 다. 통신    동  알고리  포 는 어  컴퓨  

듈  비  게 태(蟹形態)  체  동체(胴體), 복수개  보 에  동  보 가능 게

상  동체  우 양 에  복수개  다리 (脚部) , 복수개  보 에  동 과 집게동  가

능 게 동체  앞쪽에  큰 집게 ,  집게   동체  상 에 비    것 다.

본  게 태   동체  폭  평  고 가 낮아 , 체 심(重心)  아래쪽에 

어 안 고 균   지  수 고 동체   여러 다리 에 산 어 다리  보 에 

 과 가 지 ,  지 가 각  어 지 에  미끄럼  없고 통신 에 라, 어

에  동  알고리 에  다리  집게  동 가 각각 동 어 동체  동  집게에  다

양  업  가능 여 여러 가지 도에  수 다.

  도 - 도1
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(72) 

청남도 계룡시 마  사계  51, 계룡 림e-편
상아 트 109동 203

동

역시  7  66 (도마동)

청남도 산시 양   189,  134
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특허청  

청  1 

어  어신 에 라 보 에  동 는 에 어 ,

통상  컴퓨 (PC)   듈  착  체(1a)  상  에 각각 상

 커 (1b)   커 (1c)가 개폐 가능 게 비  게 태  체  동체(1) ;

1 보 (M1)에  동 는 퇴 재(2a)  2 보 (M2)에  동 는 다리 재(2b)  3 보

(M3)에   동 는  재(2c)   지 (2d)가  결 어  상  동체(1)  우  양 에  3개씩

, 상  지 (2d)는 동체(1) 쪽   각  곡진 다리 (2) ;

4 보 (M4)에  동 는 재(3a)  5 보 (M5)에  동 는 재(3b)  6 보

(M6)에  동 는 재(3c)  7 보 (M7)에  동 는   집게(C1)(C2)  결 어 상

 동체(1)  앞쪽 에  큰 집게 (3) ;

8 보 (M8)에  동 는 재(4a)  9 보 (M9)에  동 는   집게(C3)(C4)

결 어 상  동체(1)  앞쪽 타 에   집게 (4);  결  것 ,

게걸  포 여  보  알고리  에  다양  태  보  동 고 업   수 

도   것  특징  는 게 태  .

청  2 

삭

청  3 

삭

청  4 

삭

청  5 

삭

  

 상  

     술  야

본  게 태  에  것 다.[0001]

     경  술

(robot)  생체(生體)  운동  능에 사  연  동 능  가진 것, 또는  동 능  가지는[0002]

동시 지 능(知的機能)  비  것  간  에 라 동 는 계 다.

산업체나 생 주변에  각  동  계가 간   신 고 , 근에는 각  생 체  [0003]

그 동  산업 계 , 쟁 , 간복지생  등에   생 체 태   (機構

學的) 연  개  게 진 고 다. 

래  산업   다리가 없는 고 태  비 동 (非異動性)  었 , 지  동  [0004]

 개  진 에 다. 동수단 는 주  퀴, 러(caterpillar)가 었고, 2 (bi-pod)

또는 4 (tetra-pod)  동 는 도 다. 또  곤 태  는 것, 날 는 것 등 다양  생 체 태

 에  연 가 게 진  에 다.       
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     내

        결 고 는 과

생 체 태  보  에 어 ,  보  시 다리  보 운동에 라 웃 거리는 동체(胴體)  동[0005]

과, 지 (地形)  곡에  동체  울 에  게 심(center of gravity)  편 (偏位)  

 어지지 않고 안  (姿勢)  취  수 도   안 (gyrostabilizer)나, 동체  런스

어 (balance contoroller)등  다양  어 가  뿐만 아니라  가 다양  수  평

지 건도 복  에 보   계  욱 어 게 는  었다. 

        과  결수단

본   생 체 태  보  에 어 , 몸체  (신 )가 비  낮고, 몸체가 평[0006]

, 또  우   폭  고 여러 개  다리  가진 생 체 에  양생  게(蟹) 태 

  동체 심(胴體重心)  낮   지 어  동체  안   지 , 후

보   동  가능 , 또  각  업  가능  게 태   공 는  다.

본  다   통신  동  어 그램   어  컴퓨  듈  비  게 [0007]

태  체  동체(body),  복수개  보 (servomoter)에 여 동  보  가능 도  상

동체  우 양 에 비  복수개  다리 , 복수  보 에  동 과 집게동 에  체  

 수 게 동체  앞쪽에 비  큰 집게    집게 , 동체  상 에 비    게 

태   공 는  다.

 본  또 다   각  산업 , 시  보수 , 감시 , 료 , 가 복지 (家庭福祉用), 습 , 게[0008]

(遊戱用), 탐사 ,  등에 가능  게 태   공 는  다.

본 는 상    달  여, 간 연  실험  통 여 새 운 게 태  [0009]

개 다. 본  게 태  알고리  포 는 어  컴퓨  듈  내  게 몸체  태

  체  동체 , 복수개  보 에 여 동  보  가능 도   상  동체  우

양 에 비  6개  다리 , 복수  보 에  동 과 집게동  가능 도   동체  앞쪽에

비  큰 집게    집게 , 몸체  상 에 비  통상   어 다.

 동체는 컴퓨  듈과, 다리   집게 가 결 는 상  체(base body) , 체  상  는[0010]

상  커 (cover) , 체   는  커 가 각각 연결수단에  체  여닫  수 도  비

어 고 상  각 커 는 착수단에  각 상  체에 착 어 다.

체  앙 에 착  컴퓨  듈  통신 ,  다리  집게  각 보  동  어[0011]

는 동  어  다리 어 ,  어 가 비 어 다. 

원  지는 체  당  공간, 컨  체 에 내 (內臟) 고 원 스 는 동체  당  곳[0012]

( 컨 , 커  상 )에 비 , 는 상  커  앞 쪽에 지지 과   복수개  

 어 다. 

 6개  다리 는 체  우 양  가 리에 3개씩 다리 가  비 어 다. 각 다리 는 체[0013]

에 비  1 보 , 상  1 보 에  우  동 는 퇴 재(大腿部材) , 상  퇴 재에

비  2 보 , 상  2 보 에  상  동 는 2개  연결   다리 재 , 상  다

리 재에  결  3 보 , 상  3 보 에 결  게다리 태  재 , 재  단 가

각(銳角)   지  어 다. 

 6개  각 다리 는 동   어 , 각 보 는 다리 어  어  신 에 [0014]

라 동 어  진, 후진, 등 든 보 동  실 다. 게 태   ?후진  체  

 동 는 것  말 다.

 큰 집게 는 체  앞쪽  가 리에 비  4 보 , 상  4 보 에  수평 [0015]

 동 는 재 , 상  재에 비  5 보 , 상  5 보 에  우  운동 는

재 , 상  재에  결  6 , 상  6 보 에 결  재 , 상  재
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단 에 비  7 보 , 상  7 보 에  동 는 가동 집게 , 상  재에 고  고

집게가   어 다. 상  큰 집게 는 동 어  동 신 에  동 , 4 도(自由

度)  어  에 동  연 , 업에  다양  동 과 동  가능 다.

   집게 는 체  앞쪽 타  가 리에 비  8 보 , 상  8 보 에  동[0016]

는 재 , 상  재에 비  9 보 , 상  9 보 에  집게동 는   집게

 어 다. 

상   집게 는 동  어  동  신 에  동  2 도  어 큰 집게  동[0017]

업 게 다.   집게 는 2 도에 는 것  아니고 에 라 도  가  수 다.

 는 동체  상  커 에 지지 에 여 통상  가 비 어 야간에 도   것[0018]

 상 게눈  태  취 고 나 능   다.

상    본  게 태   원격  에 여 다. ,  [0019]

 진 드(mode)  , 진 신 가 신 고  어 에 비  통신 에 수신 어, 컴퓨

 다리 어 에   게걸  알고리  동 신 가 어 각 다리  보 가 각각 동 어

 게걸  보  다. 

또   후진 드  , 후진신 가 신 , 상  동  어단계가 진 어 [0020]

 다리 는 후진  게걸  동  여 타  게걸  보  다.  

게걸  6개  다리  가운  우 양  다리 가  운동  진    게걸  동  [0021]

다 , 나 지 다리 가 라 같   게걸  동  여, (交互)  다리  연 동 에  

 동체가 안   진 다. 어 에 보  알고리  어  에  보 드

 에 라 보  알고리 에 라 각 보 가 순  지 각도  동 어  보 동  

루어진다.  

 다리  지 는 각(銳角)  어  에 지 에  미끄럼  없고 경사벽 어 , 고[0022]

개  등 (登板)도 가능 다.   

또    우  드 또는  드  , 어 에  동  신 가 [0023]

어  우 양  다리 가 1 보 , 2 보   3 보  동에  체  우 양 

에 비  3개 씩  다리 가  각도씩,   수평 동   순차  루어  

 에 라   나 우   (操向)  가능 고 리 도 가능 다. 

러  동   업 동 에 욱 리 게  동 다. 본   6 (hexa-pod) 고 동체  게

심  낮  에 다  2 (bi-pod) 나, 4 (tetra-pod) 에 비 여  안  고 동

나 업   어질 우 가 없다.

 또    우   각각 업동  드  여  양  집게 에  업동[0024]

 수  수 다.

큰 집게 는, 4 보  5 보 에  재  재가 동 , 6 보  7 보[0025]

에  재  가동집게가 동 다.  집게 는 8 보  9 보 에  재  

 집게가 동 다. 라  큰 집게   집게  동에  체  , , 당 , 틀 , 

리 , 내리 , , 들 , 돌리 , 타 다양  동 에  업  가능 다. 또  CCTV  착 여 사

람  들어갈 수 없는 극단  경 나  공간  내  등  원격  탐시나 사   수 다. 

 체가 3차원 공간내에 고   어도  도 3개,  도 3개가 다. 사람[0026]

 쪽  에  7개  도  가지 ,   20개  도  가지  에  다양 고   동

가능 다.  

본  다리 는 도가 3 , 쪽 집게는 도가 4 고, 쪽 집게는 도가 2  어 [0027]

어, 게 태   간단  에  다리  집게 가 드럽고 연  동  가능 고 다양  (姿
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勢)  (位置)동  어  수 다.

그러나 본   도는 상  에 는 것  아니 ,  사  에 라 다리[0028]

집게  도 수  가시킬 수 다.

본  상  에 는 것  아니 , 본  청  내에  동체 , 다리 , 집게  [0029]

 감(增減) 나,  계  변경도 본  리 에 는 것  언 다.

         과

본  게 태     동체  가 낮고 게 심(重心)  낮게 지 어 [0030]

 안  지가 가능 ,   간 (簡素化)가 가능 다.

또   동체  우 양 에 동체보다  폭  간격  고 비  여러개  다리 에   는[0031]

욱 안 어 지  건에 별다  애  지 않  보 동  가능 고 보 나 업 에  어

질 우 가 없다.

또    여러 개  다리에 산  각 다리  보 에 리  (負荷)가 집 지 않[0032]

아, 보  고 나 (燒損)  우 가 없고  계 동  신뢰 과 안  보 다.

 또 큰 집게   집게   동 과 동  집게 동 에  다양  업  가능  각  산업[0033]

, 시  보수 , 료 , 가 복지 , 습 , 게 , 탐사 ,  등에 게  수 는 여러

가지 과가 다.

     실시   체  내

도 1는 본   실시  게 태   사시도 고 도 2는 동  사시도 , 도 3는 동 도[0034]

고 도 4는 동 도 다. 또  도 5는 본  도 1에 시   개  개 여 내   나타낸

사시도 고 도 6는 동  다리  사시도, 도 7는 동  집게  사시도  도 8는  동

어   컴퓨 에 비  어  블 도 다.

본  게 태  (R)   실시 는, 도 1 내지 도 5에 시   같 , 체  게 태  동체[0035]

(1) , 동체  우에 비  6개  다리 (2) , 동체  앞 쪽에 비  큰 집게 (3) ,  집게 (4) 

동체  상  에 비  (5)  다.

(R)  동체(1)는, 도 5에 시   같 , 상 체(1a)에  동  어 는 통신  포[0036]

는 어  컴퓨 (PC) 듈  비 어 고, 상  커 (1b)   커 (1c)가 체(1a)에 비  연결수

단, 컨 , 지(1h)  같  연결수단에 여 체  상   거나 열 수 게 결 어 ,

각 커 (1b)(1c)  가 리에 착  착수단, 컨  (1m)과 같  착수단에  커 가 체(1a)에

착 어 다.   

(R)  6개  다리 (2)는 도 5  도 6  도 6a에 시   같 , 체(1a)  우 양  가 리에 3[0037]

개씩 쪽 다리 (ℓ1)(ℓ2)(ℓ3)  쪽 다리 (r1)(r2)(r3)가 나누어 비 어 다. 각 다리 (2)는 

체(1a)  상 에 1 보 (M1)가  간격  고 수직  고 체(1a)   에  상  1

보 (M1)  수직  (x1)에 퇴 재(2a)  단 가 결 어 퇴 재(2a)가 수평  우

동 게 어 다. 상  퇴 재(2a)  에 2 보 (M2)가 착 , 상  2 보 (M2)  

(x2)에 2개  연결   다리 재(2b)  단 가 결 어 2 보 (M2)에  다리 재(2b)가

상   운동 게 어 다. 상  다리 재(2b)  단 에는 3 보 (M3)가 착  재(2c)가

상  3 보 (M3)  (x3)에   결 어 고 재(2c)  단 에 지 (2d)가 각

어 미끄럼  지 도  어 다. 상   같 , 6개  다리 (2)  (r1)(r2)(r3),(ℓ1)(ℓ2)(ℓ

3)  계    동 , 다리 (2)  도는 3  다.  

(R)  큰 집게 (3)는 도 5  도 7  도 7b에 시   같 , 체(1a)  앞쪽  가 리에 4[0038]

보 (M4)가 에   약간 어진  수평  착 어 고 상  4 보 (M4)  

(x4)에 재(3a)  단 가 수평 동  가능 게 결 고 상  재(3a)  단 에 5 보

(M5)가 착 , 상  5 보 (M5)  (x5)에 우  동 는 재(3b)가 결 고 상  

재(3b)에 6 보 (M6)  (x6) 결 , 상  6 보 (M6)는 재(3c)에 착 어 다.
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라  상  재(3c)는 상  보 (M6)  통 여 재(3b)  연결 어 다. 상  재(3c)에 

7 보 (M7)가 착 고 상  7 보 (M7)  (x7)에 쪽 집게(C1)   결 어 재(3c)에

고  다  쪽  집게(C2)   체   수  게  비 어  다.  큰  집게 (3)  도는  4

다. 

(R)   집게 (4)는 도 5  도 7에 시   같 , 체(1a)  앞쪽 타  가 리에 8 보[0039]

(M8)가 에  타  약간 어진  수평  착 고 상  8 보 (M8)  (x8)에 

재(4a)가 결 , 상  재(4a)    집게(C3)(C4)  동시키는 9 보 (M9)가 결

어 다.  집게 (4)  도는 2  다.

(R)  (5)는 지지 (5a)에  (5b)가 비  것  게 눈  상징(象徵) 여 [0040]

동체(1)  상  에 2개  (5)가 비 어 다. 그러나 우 나 후 에 보 등  

수도 다. 

도시 지 않  원  지는 체  당  공간에 내 (內臟) , 원 스 는 상  커 에 비 다.[0041]

도 8에 시   같 , 컴퓨 (PC)에는 통신 , 동 어 , 다리 어 , 어 가 비 고 각[0042]

동  알고리   어,  각 다리  집게  동  담 어 게 어 다.  

상    본  게 태   도시(圖示) 지 않  원격  에 여 다.[0043]

    진(前進) 드  ,  진신 가 신 고  어 에

비  통신 에 수신 어, 미리  게걸  보  알고리 에  동 신 가 다리 어 에  

어 (R)  각 다리 (2)는 게걸  동  다. , 3개  쪽 다리 (ℓ1)(ℓ2)(ℓ3)  3개  쪽

다리 (r1)(r2)(r3) , 가운  우 양  다리 (ℓ2)(r2)  각 2 보 (M2)  3 보 (M3)가 

 동 어  운동  루어 , 진   게걸  동  고, 어 , 나 지 다리 (ℓ1)(ℓ

3)(r1)(r3)  각 2 보 (M2)  3 보 (M3)가 동 어  운동  같   게걸  동

루어지 ,  같  동   연 어   게걸  보  다.  양  가 리

 다리 (r1)(r3)(ℓ1)(ℓ3)가  게걸  동   다  나 지 다리 (r2)(ℓ2)가 연달아 동  도

다. 또  우 양  다리  각  에  순차  동  도 다. 게걸  게  생태  보

 수도 지만,  보  알고리  여 다양  태  보   수도 다.

 직  보  시에, 다리 (2)   동  없는 경우에는 1 보 (M1)는 스트(rest)상태 고 [0044]

시에는 1 보 (M1)가 당 어신  에 라 동 어 (操向) 다.  (R)  각 다리

(2)  지 (2d)는 각(銳角)  어  에 지 에  미끄럼  없다.   

도시 지 않    후진 드  , 상  진 드  역동 에  (R)  타  직[0045]

  게걸  보  다. 

   컨 , 우  드  ,  우  신 가 신 어 어  [0046]

통신 에 수신 고, 수신  신 에 라 컴퓨 (PC)   어 에  우  동 신 가 어 다리

(2)가 동  다. , 도 2    , 1 (M1)  동과 2 보 (M2)  3

보 (M3)  각 운동에  쪽 다리 (ℓ1)(ℓ2)(ℓ3)  (ℓ1)   약간 들어 린 다  우

각도  수평 동시킨 후 아래  내  다리 (2)  지 (2d)가 지 는 동 과 동시에, 쪽 다리

(r1)(r2)(r3)  (r3)  약간 들어 린 다  우  각도  수평 동시킨 후 아래  내  다리 (2)  

지 (2c)가 지 는 동   게 다. 다 에 상  쪽 다리 (ℓ1)  쪽 다리 (r3)  동 과

 어 , 쪽 다리 (ℓ2)  쪽 다리 (r2)가 상  쪽 다리 (ℓ1)  쪽 다리 (r3)  같

동  움직 고, 계   어  쪽 다리 (ℓ3)  쪽 다리 (r1)가 상  쪽 다리 (ℓ

2)  쪽 다리 (r2)  같  동  움직  동체(1)  께 게  체가 우  동 다. 

 어 에  어 그램  변경 여 다리동  순  다 게  수 고 우가 동시에 동 게

 수 다.   

또    컨   드   상   우 과 역 동  (R)  동[0047]

체(1)는  틀어진다. 라    에   원 는 쪽  리 리 (操向)
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가능 다.

또 동  상  에 지 않 , 쪽 다리 (r1)(r2)(r3)  쪽 다리 (ℓ1)(ℓ2)(ℓ3)[0048]

각 동 순   여 동   수 다. 컨  몸체(1)가 평 상태  지 는 건에  다

리  당  운동과 동운동   다양  태   가능 다. 

또    우   각각 (R)  쪽 큰 집게 (3)  동 드  쪽  집게(4)[0049]

 동  드  여  큰 집게 (3)   집게 (4)  동  동 시  업  수 다.

 동 신 가 신 어 신 에  수신 , 컴퓨 (PC)  동  어 에  큰 집게 (3)[0050]

 집게 (4)  동  신 가 어 큰 집게 (3)에 는 4 보 (M4)  5 보 (M5)에  

재(3a)  재(3b)가  동  ,  6 보 (M6) ,  7 보 (M7)에   재(3c)  집게

(C1)(C2)가 동 어 건  는다.   도7b  같 , 4 보 (M4)  (x4)에 결  재(3

a)는 수평 동  ,  여 재(3b)가 우  동  수 다.   우  동 다. 또

5 보 (M5)  (x5)에 결  재(3b)는 5 보 (M5)에 여 (x5)  지  

운동  여 재(3a)  재(3b)가 어지거나 므라지는 각 운동  게 다.   펴거나 므리

는 동  게 다. 또 6 보 (M6)  (x6)에 결  재(3b)에 여 재(3c)는 운

동  게 어  비틀수 다. 또 7 보 (M7)에 여 쪽 집게(C1)가 (X7)  지

운동  상  집게(C2)  지(挾持) 거나  리게  다.   같  큰  집게 (3)는  상 ,  우,

후, 비틀  등  든 동  가능 다.

또   집게 (4)는 8 보 (M8)  (x8)에 결  재(4a)에 집게(C3)(C4)  동 는 9[0051]

보 (M9)가 결 어  에 집게(C3)(C4)는 9 보 (M9)에  건   수 고 또 집게

(C3)(C4)  재(4a)는 8 보 (M8)에  수평 운동  가능 여 큰 집게 (3)  동  체

  수 다. 

큰 집게 (3)  도는 4  고  집게 (4)  도는 2   에  큰 집게 (3)  집게[0052]

(C1)(C2) ,  집게 (4)  집게(C3)(C4) 동에   건  거나, , 당 , 틀 , 리 , 내리

 또는 , 들 , 타 연  동  다양  업   수 다.  사 에 라 집게

도(自由度)  가시   니컬 드  능  보다  수 다.

본  상  실시 에 는 것  아니 , 본  술  사상  내에   다양  실시  [0053]

계에 여 게 태    수 다.

또  본  게 태   게 생 체  과 동  원리에  것  뿐 게  (模型)  아니[0054]

 에 산업  는 양태(樣態)에 라 동체  다리   집게  능과  다양 게 

(應用的)  변경  가능 다.   

도  간단  

도 1는 본   실시  사시도 [0055]

도 2는 동  사시도[0056]

도 3는 동 도 [0057]

도 4는 동 도 [0058]

도 5는 본  개  개 여 내   나타낸 사시도 [0059]

도 6는 동  다리  사시도[0060]

도 6a는 다리  동 시도 [0061]

도 7는 동  집게  사시도[0062]

도 7b는 큰 집게  동  시도   [0063]
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도 8는 본   어  블 도 [0064]

[도    ][0065]

1 : 동체,  1a : 체,  1b : 상  커 ,  1c :  커 ,[0066]

2 : 다리 ,  2a : 퇴 재,  2b : 다리 재,  2c : 재,  2c : 지 ,[0067]

3 : 큰 집게 ,  3a : 재,  3b : 재,  3c : 재,[0068]

4 :  집게 , 4a : 재, 5 : , 5a : 지지 , 5b : , [0069]

ℓ1,ℓ2,ℓ3: 쪽 다리 , r1, r2, r3: 쪽 다리 , C1,C2,C3,C4:집게, [0070]

M1 : 1 보 , M2 : 2 보 , M3 : 3 보 ,M4 : 4 보 ,[0071]

M5 : 5 보 , M6 : 6 보 , M7 : 7 보 , M8 : 8 보 ,[0072]

M9 : 9 보 , R :    [0073]

도

    도 1
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    도 2

    도 3
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    도 4
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    도 5
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    도 6

    도 6a
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    도 7

    도 7b
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    도 8
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