세미나 제목: SNUMAX – 종이접기 구조를 활용한 로봇 메커니즘 설계

세미나 초록
평면의 물질이 다양한 3차원의 형상으로 변화하는 종이 접기의 독특한 특성은 예술 디자인, 교육, 수학 등 폭넓은 분야에서 주목을 받아왔다. 오늘날 이러한 특성을 공학적 문제해결에 활용하고자 하는 시도 또한 계속 늘어나고 있는 추세이다.
종이 접기 구조는 수 많은 접는 선과 면이 특정한 패턴을 이루면서 구성된다. 접는 선은 기계 구조에서의 관절로, 면 부분은 링크로 볼 수 있으며 따라서 종이 접기 구조는 하나의 거대한 기계 시스템이라고 볼 수 있다. 즉 단순히 재료를 접는 행위로 링크, 핀, 베어링 등으로 이루어진 복잡한 기계 구조를 모방할 수 있으며, 이러한 단순함은 기존에 제작이 불가능했던 복잡한 기계 시스템을 아주 간단하게 구현해 낼 수 있도록 하여주는 혁신적인 특성이다.
이러한 원리에 착안하여 제작된 종이 접기 기반의 바퀴는 제 1회 소프트 로봇 국제 대회 출전 로봇인 SNUMAX의 우승에 큰 기여를 하였다. 종이 접기 구조를 기반으로 개발된 지름 가변형 바퀴는 형태를 바꿀 수 있음에도 아주 가볍고 복잡한 기계 구조를 필요로 하지 않으며, 독특하게 설계된 구조는 높은 지지력과 내충격성을 가지게 하여주었다. SNUMAX는 크기를 바꿀 수 있는 바퀴를 활용하여 미션에서 제시하는 다양한 지형 특성에 맞도록 적절히 바퀴의 크기를 조절함으로써 성공적으로 모든 미션을 수행할 수 있었다.
본 발표에서는 종이 접기 기반 지름 가변형 바퀴의 개발 과정과 수학적 고찰, 동작 원리, 제작 공정 등에 관한 소개와 더불어 서울대학교 바이오로보틱스 연구실에서 시도 중인 다양한 종이 접기를 활용한 로봇에 대해서 이야기하고자 한다.
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