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1. 서 론 

최근 연구에 따라, 화성에 생명체가 존재할 가능성이 제기되면

서 장기적 관점에서 인간 거주 가능성에 대한 논의가 활발히 진

행되고 있다. 이에 따라 미국 항공우주국(NASA)은 향후 유인 화

성 탐사의 전초기지로서 달을 활용하기 위해 ‘아르테미스

(Artemis) 프로그램’을 추진하고 있다1.  

아르테미스는 향후 화성 유인 탐사를 목표로 달을 탐사하는 

프로그램으로, 총 4단계의 미션으로 구성되어 있다. 아르테미스 I 

미션에서는 달 주위를 공전하는 무인 비행 시험을 시행하였으며, 

아르테미스 II 미션에서는 유인 비행 시험을 진행할 예정이다. 이

어지는 아르테미스 III 미션에서는 전략적 가치가 높은 달 남극 

지역에 유인 착륙 및 탐사 인프라를 구축하는 것을 목표로 한다. 

아르테미스 IV 이후에는 달 표면에 구축된 인프라를 기반으로 

장기 체류와 지속적인 탐사가 이루어지며, 이를 통해 유인 화성 

탐사의 기반을 마련하고자 한다. 

앞서 언급한 바와 같이, 아르테미스 III 미션에서는 이러한 목

표를 뒷받침할 수 있는 안정적인 인프라를 구축하는 것이 중요

하다. 이에 NASA는 달 남극 지역에 후보지를 선정하고, 해당 지

역에 현지 자원 활용(ISRU)을 통해 자립적인 탐사 시스템을 구축

하고자 한다. 후보지 중 한 곳인 달 남극의 섀클턴 크레이터

(Shackleton Crater)는 물과 얼음 자원을 보유할 가능성이 높아, 

지구와 화성 간 탐사의 중간 기지로 주목받고 있다. 따라서 해당 

지역에서의 인류의 안정적인 탐사를 지원하기 위한 인프라 개발

이 요구된다2. 

본 연구는 인류의 원활한 달의 상주 인프라 구축 및 지속가능

한 탐사 활동에 있어 가장 중요하게 여겨지는 자산인 로버

(Rover)에 주목하였다. 로버는 이동성을 통한 폭넓은 데이터 수

집을 가능하게 하며, 원격 탐사와 같은 기능을 통해 인류의 탐사 

영역을 확장시킨다3. 1971년 Apollo 15 미션에 투입되었던 달 탐

사 로버 LRV는 착륙선으로부터 최대 5km까지 이동하였고4, 이

는 로버가 투입되지 않았던 Apollo 11 미션에서의 이동거리5 대

비 약 84배 먼 거리를 탐사하였다. 이처럼 이동성은 탐사 범위의 

확장과 탐사 효율의 향상에 핵심적인 역할을 한다. 이에 본 연구

는 아르테미스 III 이후 예정된 달 남극 지역의 장기 탐사를 지원

하기 위해, 달 탐사 모빌리티의 디자인 관점에서 요구되는 주요 

설계 요건을 탐구하는 것을 목표로 한다. 이를 위해 문헌 조사와 

사례 분석을 통해 달 환경이 제시하는 물리적 제약 조건과 기술

적 고려 요소를 도출하고, 이를 기반으로 달 남극 섀클턴 크레이

터에서 활동하는 탐사 로버의 컨셉 디자인을 제안하고자 한다. 

 

2. 연구 방법 

본 연구에서는 달 탐사 모빌리티를 디자인하기에 앞서 고려사

항을 파악하기 위해 문헌 및 사례 조사를 수행하였다. 문헌조사

의 경우 NASA의 웹사이트 및 공개 문헌을 검토하여 달의 기후, 

중력, 대기, 방사선, 레골리스, 지형, 유성체 등 주요 환경적 특징

을 분석하였다. 이후 달 남극 섀클턴 크레이터가 지닌 특징을 조

사하여, 모빌리티 디자인에 영향을 미치는 기술적 제약과 요구조

건을 도출하였다. 사례 조사는 기존 연구 및 컨셉 단계에서 제안

된 로버 5종을 검토하여, 구동 시스템, 에너지 공급 방식, 탑재 

장비 등 외장 특성과 거주 공간의 필수 요소와 기능별 면적, 레

이아웃 등 내장 특징을 분석하였다. 앞서 조사된 내용을 바탕으

로 디자인 가이드를 도출하였고, 이를 바탕으로 달 남극 섀클턴 

크레이터 환경에 적합한 로버 컨셉 디자인을 제안하였다. 

 

3. 달 환경 분석 

3-1. 달 환경의 특성 

달은 대기를 거의 갖지 않으므로 극심한 온도 변화를 겪는다.  
적도 지역의 표면 온도는 약 –181°C에서 101°C 사이의 범위를 

보이며, 극지방의 기온은 –246°C까지 내려간다6. 때문에 열 제어 

시스템, 단열재, 전자 부품의 내열성 등 정밀한 설계가 요구된다. 

표면 중력은 지구의 약 1/6에 불과하여, 낮은 접지력을 보완하기 

위한 소재 선정과 구조적 형상 설계가 필요하다7. 

또한 보호 대기와 자기장이 없기 때문에 달의 표면은 태양풍
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과 방사선에 직접 노출된다. 이러한 환경은 우주비행사와 장비에

도 정전기를 발생시켜 차량 전자·통신 시스템에 악영향을 미칠 

수 있다8. 

달 표면은 운석 충돌에 의해 형성된 미세한 레골리스(regolith)

로 덮여 있다. 레골리스에는 물과 기타 휘발성 자원이 포함되어 

있어 식수, 산소, 추진제 등으로 변환하여 활용할 수 있으며, 이 

때문에 레골리스는 향후 현지 자원 활용(ISRU)의 기반이 된다.  

반면, 이러한 입자들은 장기간 태양풍에 노출될 경우 정전기를 

띠어 장비 마모, 바퀴 오염, 전기 오작동, 시야 차단 등의 문제를 

유발한다. 따라서 자원 활용과 더불어 오염 및 마모 방지를 통합

적으로 고려한 관리 전략이 필요하다9. 

지형의 경우 고원(highland)과 바다(mare)로 구분되며, 각 지형

은 경사에 따른 특성에서 차이를 보인다. 경사도 분석 결과, 고

원의 중앙값은 약 7.5°인 반면, 바다는 대부분 3° 이하로 완만하

다10. 이러한 지형적 특성은 로버 설계에 직접적인 영향을 미치

며, 고원에서는 견인력 유지와 안정성 확보를 위한 경사 극복 시

스템이 필요하고, 바다에서는 저경사 환경에 적합한 바퀴 형상과 

서스펜션 구성이 유리할 것으로 사료된다. 

달은 대기층이 없기 때문에 운석 충돌로부터 보호되지 않으며, 

평균 속도 12–72 km/s의 유성체가 표면에 충돌할 수 있다. 대부

분의 유성체가 1 mm 미만임에도 충돌 시 증기화와 플라스마 분

출로 외벽을 관통해 표면 마모와 구조적 손상을 일으킬 수 있다. 

따라서 장기 체류 임무에서는 차량 외부 방어막 설계와 함께 정

량적 위험 분석이 선행되어야 할 것이다11. 

 

3-2. 달 남극의 전략적 가치 

아르테미스 III 미션의 착륙 후보지 중 하나인 섀클턴 크레이터

의 영구음영지역(PSR)은 수십억 년 동안 태양빛이 차단된 상태

로 유지되어, 극도로 낮은 온도를 보인다. 이러한 환경은 얼음 

형태의 수분이 안정적으로 보존될 가능성을 높이며, NASA는 

LCROSS와 LRO 임무 등 여러 탐사를 통해 남극 PSR 내에 얼음 

형태의 수분이 존재함을 확인하였다. 이 얼음은 전기분해를 통해 

산소와 수소로 분리되어 호흡용 산소 및 연료로 활용될 수 있다. 

이러한 자원의 현지 조달은 지구로부터의 보급 부담을 크게 줄

이며, 장기 탐사 거점의 자립적 생태계를 구축하는 데 필수적이

다. 크레이터의 가장자리와 인근 고지대는 달의 축 기울기와 지

형적 조건으로 인해 상대적으로 오랜 시간 햇빛이 도달하는 지

역이다. 이곳은 태양광 발전 및 에너지 자립 기반 확보에 매우 

유리하지만, 극지방의 특성상 태양빛이 수평으로 입사하므로 로

버의 태양광 패널은 수직으로 배치해야 한다는 특징을 가지고 

있다12. 

이처럼 섀클턴 크레이터는 과학적 탐사, 자원 활용, 인프라 구

축 가능성을 모두 갖춘 지역으로, 향후 인류의 우주 거주를 실현

하기 위한 전략적 중심지로 논의된다. 

 

4. 달 탐사 로버 사례 분석 

4-1. 유인 로버의 유형과 특징 

유인 로버는 비 가압형과 가압형으로 분류할 수 있다. 비 가압

형 로버는 단기 임무 목적으로 사용되며 기밀 구조와 에어록 없

이 개방형으로 설계되어 있다. 반면, 가압형 로버는 장기 임무를 

지원하기 위해 개발된 차량으로, 우주비행사가 우주복을 착용하

지 않고도 내부에서 생활하고 작업할 수 있다. 본 연구에서는 아

르테미스 III 미션 이후 장기 유인 탐사 계획이 추진됨에 따라, 장

기 탐사 임무에 대응 가능한 가압형 로버를 디자인 대상으로 선

정하였다. 

가압형 로버 내부에는 생명 유지 장치와 필수 물품을 보관할 

수 있는 공간이 갖추어져야 하며, 장기간 폐쇄된 환경에서 생활

하는 사용자를 고려한 UX 설계가 필요하다. NASA는 Surface 

Habitat의 내부 레이아웃을 제안하면서, 거주 공간 내 필수 기능 

요소를 정의하고 기능별 권장 최소 면적을 설정하였다. 여기에는 

수면, 의료, 운동, 위생, 식사 및 조리, 사회 활동 공간이 포함되

며, 기능을 수행하기 위한 권장 최소 면적은 총 14.6m², 1인당 

7.3m²인 점을 확인할 수 있었다13. 

앞서 조사된 요구사항에 따른 가압형 로버의 디자인적 특징을 

파악하고자 5종의 사례(LER, Lunar Cruiser, X-PLOR, PLR 1, 

PLR 2)에 대해 구체적으로 살펴보았다. 

 

4-1-1. LER (Lunar Electric Rover) 

LER은 NASA에서 제안한 차세대 가압형 로버로, 수용인원은 

두 명이며 최대 14일간의 임무를 지원한다. 외장 특징으로는 360

도 회전이 가능한 12개의 독립 구동 바퀴가 장착되어 험난한 달 

지형에서도 원활하게 주행하며, 내장 배터리를 충전하는 태양광 

패널을 사용하여 태양광이 부족한 환경에서도 로버를 이용할 수 

있다. 또한 우주비행사가 우주복을 입고 내릴 수 있는 수트 포트 

시스템(suitport system)이 차량 외부에 연결되어 있어, 달 먼지가 

내부로 유입되는 것을 방지하고 로버의 전체 부피를 절감한다. 

LER의 내부는 총면적 10.8 m³, 순 거주 면적 8.6 m³이며, 내부

는 조종 구역, 작업 및 생활 구역, 수면 구역, 위생 및 화장실 구

역, 운동 구역, EVA(Extravehicular Activity) 구역으로 구성되어 

있다. 한정된 면적에서 공간 효율을 높이기 위해 수납공간과 주

요 장비는 벽면을 따라 배치되었으며, 사생활 보호를 위한 차광

·차음 커튼과 신체 활동을 위한 운동 시설도 갖추어져 있다. 이

를 통해 제한된 공간 내에서 거주 안정성과 작업 효율성을 확보

하기 위한 기능적 설계가 반영되어 있음을 알 수 있다14. 

 

[그림 1] LER(Lunar Electric Rover) 외장 및 내장 . 

 
4-1-2. Lunar Cruiser 

Lunar Cruiser는 NASA의 JAXA와 토요타가 개발한 가압형 로
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버이며, 두 명의 우주인이 최대 30일 동안 체류할 수 있다. 6륜 

조향 시스템을 채택하였으며, 브리지스톤과 공동 개발한 특수 금

속 휠을 장착하여 승차감을 향상시켰다. 측면에는 전개식 태양광 

패널이 장착되어 있으며, 재생 연료 전지를 활용하여 최대 

10,000km의 주행 거리를 제공한다. 또한 자율 주행 기능을 갖추

어 승무원 없이도 운행이 가능하다15. 

내부는 EVA 구역과 생활·조종 구역으로 분리되어 있다. 입

구에는 에어록이 있으며, 선반형 구조물이 양쪽 벽면에 배치되어 

장비 보관 및 EVA 준비용 장치로 활용될 수 있다. 입구를 지나 

내부의 벽면에는 경사형 패널 구조의 수납공간이 설치되어 있으

며, 중앙에는 조종 및 관측용 좌석과 제어 콘솔이 적용되어 있다. 

이러한 공간 구성을 통해 탑승자의 작업 효율성을 극대화할 수 

있도록 고려되었다16.  
 

 
[그림 2] Lunar Cruiser 외장 및 내장 . 

 

4-1-3. X-PLOR 

X-PLOR는 아르테미스 미션을 위해 제안된 컨셉 차량으로, 최

대 4명의 승무원을 수용할 수 있으며, 차량의 구조는 조종석, 거

주 모듈 그리고 화물 또는 모듈의 운반을 위한 로커-보기

(Rocker-Bogie) 섀시로 구성되어 있다. 휠은 직조 메시 소재의 티

타늄 선으로 제작되어 접지력과 견인력을 높였고, 에너지는 연료 

전지와 전개형 메커니즘을 적용한 ROSA(Roll-Out-Solar Arrays) 

태양광 패널을 통해 공급된다. 또한 NASA의 우주 발사 시스템 

SLS Block 1B Cargo의 내부 화물 직경 규격(약 7.5m)에 적합하도

록 수직 배치 시 직경 5m × 6m 크기로 설계된 특징을 가지고 

있으며, 이는 향후에는 NASA가 민간 기업과 협력하여 달 탐사 

장비를 운송하는 CLPS(Commercial Lunar Payload Services)의 운

송 체계에 적재할 가능성을 고려하여 운송 체계의 구조에 부합

한 설계의 필요성을 시사한다. 

로버의 내부는 작업 공간, 사회적 공간, 개인 공간으로 나뉜다. 

작업 공간에는 조정석, 과학 연구실, 운동 공간이 배치되어 있으

며 사회적 공간에는 주방과 라운지가 마련되어 있다. 개인 공간

은 수면 공간, 위생 구역이 포함된다. 모듈러 디자인을 적용하여 

임무 성격에 따라 공간을 유연하게 재구성할 수 있다. 또한 라운

지와 같은 공동 공간을 통해 사회적 상호작용을 촉진하여 우주

비행사의 심리적 스트레스를 완화하는 등 로버 내부에서의 UX

가 고려되었다17. 

 
[그림 3] X-PLOR 외장 및 내장 . 

 
4-1-4. PLR 1 (Pressurized Lunar Rover 1) 

PLR 1은 NASA가 제안한 유인 달 탐사용 가압형 로버로, 길이 

7m, 직경 3m의 실린더형 본체와 전력 공급용 트레일러로 구성

된다. 트레일러에는 방사성 동위원소 열전 발전기(RTG)가 별도

로 탑재되어 장기간 안정적인 전력 공급이 가능하다. 로버 본체

에는 6개, 트레일러에는 2개의 유연한 복합 소재 바퀴가 장착되

어 접지력과 충격 흡수 성능을 높인다. 이러한 바퀴들은 A자형 

알루미늄 서스펜션에 연결되어 최대 1m까지 상하 이동이 가능

하며, 험준한 지형에서도 안정적인 주행을 지원한다. 

PLR 1의 내부는 조종 구역, 실험·생활 구역, 주방·위생 구

역, EVA 구역 등 5개 구역으로 구분되며, 내부 시스템과 장비는 

주로 벽면을 따라 배치되어 중앙에 종방향 복도가 형성된다. 이

러한 구조는 이동성을 확보하고 생리적·심리적 안정성을 유지

하는 것을 돕는다18. 

 

 
[그림 4] PLR 1 외장 및 내장 . 

 

4-1-5. PLR 2 (Pressurized Lunar Rover 2) 

PLR 2는 장기 유인 달 탐사용 가압형 로버로, 두 개의 가압 

실린더형 모듈이 유연한 통로로 연결된 구조를 갖는다. 각 모듈

에는 독립적으로 구동 가능한 8개의 대형 바퀴가 장착되어 있으

며, 주행 시스템을 통해 회전 성능을 향상시킨다. 주 전력은 동

위원소 발전 시스템(DIPS)에서 공급되고, 보조 전력은 나트륨-황 

배터리와 태양광 패널을 통해 확보된다. 또한 로버 상단에는 태

양광 패널과 열 방출용 라디에이터가 설치되어 있으며, 과학 실

험용 에어록과 다른 기기와의 도킹 장치도 갖추고 있다. 

PLR 2의 내부는 조종 구역, 거주 구역, EVA 구역, 작업 전용 

구역 등 네 개의 주요 영역으로 구성된다. 이는 로버가 장기 임

무 수행에 적합한 공간으로 기능하기 위해서는, 각 구역의 인체

공학적 배치, 시야 확보, 우주비행사의 이동 동선, 다기능성, 심

리적 스트레스 완화 등 다양한 요소를 종합적으로 고려해야 함

을 시사한다19. 



 
[그림 5] PLR 2 외장 및 내장 . 

 

5. 디자인 가이드라인 

앞서 검토한 분석 자료를 종합하여 로버 디자인을 위한 주요 

환경 고려사항(기후, 중력, 자기장, 레골리스, 지형, 유성체) 및 차

량의 내·외장 특징(차량 형태, 조향 및 특징, 에너지 공급 방식)

을 표로 정리하면 다음과 같다.  

 

[표 1] 달 환경 특성 

구분 주요 특성 고려사항 

기후 및 

중력 

극심한 온도 변화 

(적도지방 약 –181°C- 101°C 

극지방 –246°C) 

열 제어 시스템, 

단열재 및 전자 

부품의 내열성 고려, 

지구의 1/6수준의 표면 중력 접지력 보완 

대기 및 

자기장 

태양풍 및 

방사선 노출 
차폐·내구성 강화 

레골리스 
정전기로 인한 

오염 문제 

장비 오염 및 마모 

방지 관리 전략 

지형적 

특성 

고원과 바다의 경사도, 

지형 차이 

지형별 주행 시스템 

차별화 

유성체 

충돌 

마이크로 유성체에 의한 

외벽 손상 및 플라즈마 분출 

차량 외부 방어막, 

정량적 리스크 분석 

 

[표 2] 남극 섀클턴 크레이터의 특성 

구분 주요 특성 고려사항 

기후조건 낮은 태양 고도, 극저온 환경 단열·전력 시스템 

고지대 
장시간 햇빛이 도달해 에너지 

확보에 유리 

태양광 발전 효율을

위한 패널 배치 

영구음영

지역 

얼음 형태의 

수분 존재 

전기분해 에너지 

변환 시스템 

태양광 
태양광이 

수평으로 입사 

태양광 패널을 수직

으로 배치 

 

[표 3] 로버 외장 특징 분석 

구분 차량 형태 조향 및 특징 
에너지 공급 

방식 

LER 구형  12개 독립 구동 바퀴, 태양광 패널 

바디 험난한 지형에서도 

안정적 

충전 배터리 

Lunar 

Cruiser 

일자형  

바디 

특수 금속 휠 6륜 조향, 

안정적 주행 

전개식 

태양광 패널,  

재생 

연료전지 

X-PLOR 
타원형  

바디 

본체 2륜, 로커-보기 6륜, 

티타늄 직조 메시 휠. 

접지력과 견인력 향상 

연료 전지, 

ROSA태양광 

패널 

PLR 1 
실린더형 

바디 

본체 6륜, 트레일러 2륜, 

유연 복합소재 휠. 

접지력과 충격 흡수 향상 

RTG 

(별도 탑재), 

보조배터리 

PLR 2 
실린더형 

바디 

8개 독립 구동 바퀴, 

회전 성능 향상. 

동위원소 

발전 시스템, 

나트륨-황 

배터리, 

태양광 패널 

 

[표 4] 로버 내장 특징 분석 

구분 구역 구성 배치 구조 특징 

LER 

조종 구역, 운동 구역, 

작업·생활 구역, 

화장실 구역, 

EVA 구역 

벽면을 따라 

수납 공간 및 

주요 장비 배치 

Lunar 

Cruiser 

EVA 구역, 생활·조종 

구역 

중앙 조종석·관측용 좌석과 

제어 콘솔 설치, 입구 에어록

과 벽면 스토리지 배치 

X-PLOR 
작업 공간, 사회적 

공간, 개인 공간 

모듈식 설계로 

공간 재구성 가능 

PLR 1 

조종 구역, 실험·생활 

공간, 주방·위생 구역, 

EVA 구역 

벽면 배치 장비, 

중앙 종방향 복도 형성 

PLR 2 

운전 구역, 거주 구역, 

EVA 구역, 

작업 전용 구역 

승무원 이동 동선 최적화, 다

기능적 공간 활용 

 

6. 컨셉 디자인 제안 

제안한 가이드라인을 바탕으로 달 남극의 섀클턴 크레이터의 

환경적 요구사항을 반영한 가압형 로버의 컨셉 디자인을 

제안하였다. 로버의 크기는 길이 약 8m, 너비 3m, 높이 5m이며, 

2명의 우주비행사가 탑승할 수 있다. 상부에는 수직 전개식 

태양광 패널이 장착되어 일사량 확보를 극대화하며, 사용하지 

않을 때는 수납되어 먼지 퇴적과 물리적 손상을 방지한다 (그림 

6-a). 이동 방식은 6륜 독립 조향 시스템을 적용하여 극지의 

험준한 지형에서도 안정적인 주행이 가능하고 (그림 6-b), 경사 

지형이나 단차, 장애물 통과할 때에도 원활한 주행 성능과 

우주비행사의 안전을 동시에 확보하도록 설계되었다. 내부는 



대학생 디자인 학술발표대회(DSUS) 
 

  
 

지름 약 3m의 세 개 모듈형 유닛으로 구성되어 있으며 (그림 6-

c), 연구 구역, EVA 구역, 조종·생활 구역으로 구분된다. EVA 

구역은 중앙에 배치되어 업무 공간과 생활 공간을 물리적으로 

분리함으로써, 임무 수행 간 공간적·운영적 독립성을 

확보하였다. 또한 내부 공간은 화장실을 통로로 활용하고 주요 

요소를 벽면에 배치하여 동선을 최적화하였으며, 우주비행사의 

이동성과 심리적 안정감을 높였다. 

제안한 컨셉 디자인 의도를 명확히 전달하고 시각화하기 위해 

생성형 AI(Generative AI)를 활용하여 초기 컨셉 이미지를 표 6과 

같이 제작하였다. 

 

 

[그림 6] 로버 컨셉 디자인 내부 

 

[표 5] 로버 내부 레이아웃 

구역 구분 세부 사항 

연구 구역 

c1 Storage Rack 

c2 Worktable 

c3 Research Equipment 

EVA 구역 
c4 Spacesuit Rack 

c5 Dust Removal System 

조종·생활 구역 

c6 Food & Supplies 

c7 Personal Storage 

c8 Seats/Bed 

c9 Toilet/Shower 

c10 Digital Cockpit 

c11 Information Display 

 

[표 6] 로버 컨셉 디자인 외부 

디자인 설명 

 

상부에 수직 전개식 

태양광 패널 장착하여 

일사량 확보 극대화, 

비작동 시에는 수납되어 

먼지 퇴적 및 

물리적 손상 방지 

6륜 독립 조향 시스템 채택 

극지의 지형에서도 

안정적인 주행 가능. 

 

경사 지형, 단차, 

장애물 통과 시에도 

기동성 확보. 

 

차체는 지름 약 3m의 

세 개 모듈형 유닛으로 구성 

연구 구역, EVA 구역 공간, 

조종·생활 구역으로 

기능 구분됨 

 

EVA 구역을 

중앙에 배치하여 

업무 공간과 생활 공간 분리 

주요 요소를 벽면에 배치하여 

동선 최적화 

 
7. 결론 및 한계점 

본 연구는 아르테미스 프로그램의 진행에 따라, 화성 유인 탐

사를 위한 전초기지로서 달의 전략적 중요성을 재확인하고, 향후 

인류의 장기 탐사에 있어 핵심 인프라로 작용할 달 탐사 모빌리

티에 주목하였다. 이를 위해 문헌 조사와 사례 분석을 통해 달 

환경의 물리적 특성에 따른 디자인적 요구사항을 도출하고, 이를 

기반으로 유인 달 탐사 로버의 컨셉 디자인을 제안하였다. 

제안된 로버는 달 환경, 특히 남극 지역의 섀클턴 크레이터를 

중심으로 한 극지 환경적 특성을 반영하여 설계되었다. 외장 디

자인은 세 개의 모듈형 유닛으로 구성되어 있으며, 가압 유지에 

적합한 원통형 구조를 채택함과 동시에 CLPS 등 운송 시스템을 

고려한 최적의 크기를 갖추었다. 에너지원으로는 남극 지역의 일

사각 조건에 대응할 수 있도록 수직 전개식 태양광 패널을 적용

하였으며, 험지 주행 시 탑승자의 승차 경험 향상을 위해 6륜 독

립 조향 시스템을 포함하였다. 내부 공간은 EVA구역, 연구 구역, 

조종·생활 구역의 세 모듈로 구분되어, 임무 수행의 효율성과 

거주 편의성을 높이도록 계획되었다. 

본 연구는 달 탐사 모빌리티 디자인을 수행함에 있어, 환경적 

요구조건을 기반으로 한 논리적 설계 접근 방법의 사례로 활용

될 수 있을 것으로 기대된다. 그러나 문헌 및 사례 분석에 기반

한 이론적 접근에 중점을 두었으며, 실제 임무 수행 중 발생할 

수 있는 다양한 변수나 기술적 요소에 대한 실증적 검증이 이루

어지지 않았다는 점에서 한계를 가진다. 

따라서 향후 연구에서는 제안된 디자인의 구현 가능성과 기술

적 타당성, 그리고 사용자 경험(UX)에 대한 종합적 평가가 병행

되어야 할 것이다. 또한 본 연구에서 제시한 디자인 가이드는 현

시점에서 공개된 NASA 및 기타 항공우주 기관의 자료에 근거하

고 있으므로, 향후 추가적인 사례와 새로운 기술적 요구조건이 

제시될 경우 이에 따라 수정 및 보완이 필요하다. 
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