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1. 서론

인간은 발달한 손의 기능에 의해서 오늘날과

같은 문명을 구축했다고 해도 과언이 아니다. 인간

의 손은 다른 동물과 비교도 안 될 정도로, 다재다능

하고 또한 유연성이 풍부해서 고도한 동작을 행할

수 있다.1 
지금까지의 로봇 손에 대한 연구는 활발

히 진행되고 있다. 미국의 켈리포니아 대학의 뇌혈

관 센터의 스티븐 박사는 부분적인 마비를 알고

있는 뇌졸중 환자를 대상으로 로봇 손의 효능에

대한 연구를 하였고 카이스트에서는 로봇 손의

기동성 및 제어성에 관한 연구
2
를 하는 등 로봇

손의 보다 자연스러운 운동 기능을 구현 할 수

있는 연구들이 활발히 진행하고 있다. 이에 우리는

미지의 물체를 안전하게 잡을 수 있도록 센서를

부착하여 모터를 제어할 수 있는 시스템을 구성하

여 로봇에 있어 보다 자연스러운 운동기능을 구현

하는 것에 중점을 맞추었다.3,4

2. 로봇손의 설계

손가락의외형설계를위해서는각손가락마디

길이를결정하는것이가장중요하다. 조건지수나

조작성지수와같은성능지수를이용할수는있으

나사람과같은다지다관절 로봇손의경우에있어

서는각손가락상호간의관계를고려하여해석적

혹은수치적인방법으로마디길이를규명하기는쉽

지않기때문에본과제에서는 Table 1에서보이는

바와같이 184명의 사람손에대한길이연구로부터

각 손가락의마디 관절 기준으로비율화 한다.5

Fig 1. CAD Design 

Table 1 Bone-to- Bone bony ratio(184Hands) data

Finger/Phalanx

ratio

DP

/DP
Hand

M P

/DP

PP

/DP

M C

/DP

Thumb 1.00
Right 1.37 2.09

Left 1.36 2.08

Index 1.00
Right 1.41 2.45 4.17

Left 1.41 2.44 4.10

Middle 1.00
Right 1.60 2.54 3.71

Left 1.59 2.54 3.71

Fing 1.00
Right 1.50 2.33 3.25

Left 1.49 2.31 3.22

Little 1.00
Right 1.15 2.04 3.32

Left 1.16 2.04 3.32

Ave, W/O

Thumb
1.00

Right 1.42 2.34 3.61

Left 1.41 2.33 3.59

전체적인 외형프레임은 Fig 1.에서 보는 바와

같이 CAD를 이용하여 설계한 도면을 바탕으로

가볍고 견고한 알루미늄을 사용하여 원활한 동작

을 가능하도록 제작한다. 이어서 구동에 필요한

동력전달 부분은 스텝모터에서의 동력을 적절하

게 전달하기 위해 타이밍 벨트와 타이밍 풀리를

이용하여 각 관절에 동력을 전달하는 방식을 선택

한다. 설계하고 제작한 기구부와 동력부의 전체적

인 제어는 ICCVR for AVR 프로그램을 이용하여

C++을 사용해 원하는 형태로 위치를 제어하게 한

다. 제어기에 보내어 각 관절의 동작과 필요한 위치

제어를 구현하기 위해 Fig 2.의 로드셀을 부착하여

전체적인 구동을 가능하게 한다. 

Fig.2 Load Cell
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Table 2 Specification of the Load Cell

Model 247C

Rated

Capacity(R.C)

5kg, 10,20,50,100,200,

500kg Compression only

Rated Output(R.O) 1.0mV/V ±10%

Nonlinearity ±0.2% R.O

Hysteresis ±0.2% R.O

Zero Balance ±10% R.O

Recommended

Voltage
3VDC

Voltage, max 5VDC

Repeatability ±0.1% R.O

3. 작동원리
Fig3.은 개발한 손가락 시스템에 대한 제어 블록

다이어그램을 나타낸다. 이 그림에 나타난 바와

같이 로드셀에 입력 값이 들어오면 AD컨버터를

이용해서 아날로그 신호를 디지털로 변경한 후

마이크로 컨트롤러에 입력한다. 입력된 값을 통해

각각의 모터를 구동하고 행동제어 프로그램으로

손가락을 제어한다. 
ICCVR for AVR 프로그램을 이용해서 AVR128 

메인 보드에 모터를 제어할 수 있는 명령어와 모터

를 변경할 수 있는 스위치를 조작할 수 있는 명령어

를 작성하여 메모리에 탑재하도록 한다. 

Fig.3 Flow Chart of the Robot Hands system

로봇 손의 구동 시 각각의 관절에 연결된 모터가

다른 속도로 회전을 하게 되며 프로그램 상 입력된

로드셀의 값에 따라 변위를 다르게 하면서 물건을

잡는다. 만일 물체의 형상이 불균일하거나 매우

작은 물체일 경우 한손가락에만 접지가 될 경우가

있다. 이와 같이 어느 한손가락이 외력을 인식하지

못하면서 최대 동작범위를 벗어나게 되면 이때

동작을 멈추도록 한다.

4. 결론

본 연구에서는 전체적인 휴머노이드 로봇 제작

의 첫 단계로 사람 손과 흡사한 역할을 할 수 있는

형태와 크기로 손가락 시스템을 제작했다. 이 시스

템의 손가락 마디 끝부분에 센서를 부착하여 물체

를 잡을 때 적정한 힘에 도달하면 회전 하는 모터가

정지하는 형태로 움직인다. 제작한 손가락 시스템

을 이용하여 향후에는 외력을 고려한 힘 제어에

관한 연구를 수행하여, 궁극적으로 깨지기 쉬운

물체의 핸들링을 가능토록 할 계획이다.

Fig.4 Developed Robot Hand
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