
RC 거미

한국산업기술대학교서준민





자기소개

• 인적사항
• 이름 : 서준민

• 나이 : 23세

• 학교 : 한국산업기술대학교

• 학과 : 기계공학과

• 학년 : 3학년

• 자기소개
• 기계공학과전자공학을복수
전공하고있습니다. IT에관심
이많고새로운기술들을습득
하는것에거부감이없습니다.



제작동기및소요기간

• 제작동기
• 무인 RC 동아리에소속되어있는데, 이번에 RC헬기, 
자동차와는다른무언가를만들고싶다는생각을하
게되었습니다. 그러다거미를보고이형상을본뜬
보행로봇을한번모델링해보고걷게하기위한단순
한구동장치를한번구상해보았습니다.

• 소요기간
• 솔리드웍스교육기간 1주일

• 모델링기간 1주일소요됨.



제품소개 (1)

• 로봇은거미의형상에서착

안하여만들었습니다.

• 모터와기어를이용하여움

직일수있는형상을만들

었습니다.

• 등에주황색으로포인트를

주었습니다.



제품소개 (2)

• 로봇의배는곡면과로프트

와같은고급기능들을적극

적으로활용하여미려한형

상을만드는데중점을두었

습니다.



제품소개 –본체 (1)

• 본체는바운더리곡면기능

을이용하여일반적인솔리

드작업으로는만들수없

는형상을만드는데중점을

두었습니다.



제품소개 –본체 (2)

• 중앙지지대의경우에는안

내곡선을이용한로프트기

능을이용하였습니다.



제품소개 –본체 (3)

• 하단마찰차지지대의경우

에는 Top-Down 방식을채

용하여서본체와마찰차축

간의거리가변하더라도설

계상변동이없도록유연하

게작성하였습니다.



제품소개 –본체 (4)

• 기어를지지하는지지대입

니다.



제품소개 –본체 (5)

• 배부분은곡면기능을최

대한활용하였습니다. 곡선

을갖으면서올라가는형상

을만들기위하여두개의

곡면을만들고이곡면이

만나는지점의곡선을분할

선으로뽑았습니다. 그후, 

이곡선을안내곡선으로하

는스윕보스를뽑았습니다.



제품소개 –본체 (6)

• 곡면과스윕기능을이용하

여완성한배형상입니다.

• 이기능들을활용함으로써

조금더복잡한형상을만

들수있었습니다.



제품소개 –구동장치 (1)



제품소개 –구동장치 (2)

• 유니버셜조인트를이용하

여동력전달방향을바꿔

주었습니다.



제품소개 –구동장치 (3)

• Top-Down 설계방식을채

용하여유니버셜조인트의

거리가동적으로변하더라

도추가적인변경작업이

없도록링크를작성하였습

니다.



제품소개 –구동장치 (5)

• 원주마찰차를이용, 모터

의동력을다리로전달하였

습니다.



제품소개 –구동장치 (6)

• 기어를이용해동력을다리

로전달하게됩니다.

• 변수들을수식기능을통해

정의함으로써, 설계를함에

있어유연성을확보하였습

니다.

• 어셈블리상에서기어메이

트를사용해서간섭없이움

직일수있습니다.



제품소개 –작동영상



• 이번공모전을통해솔리드웍스를사용하는기

술을많이늘릴수있었습니다.

• 작업하면서머리속으로그림을그릴때와실제

모델링을할때는생각보다많은차이가있다는

것을깨달았습니다.

마무리




