
인간처럼 정교한 
손작업이 가능한 로봇핸드

각종 사고 및 질병(특히 당뇨병)으로 인한 손(또는 손가락)의 기능을 상실한 장애인의 수가 점차로 증가하는 추세이다.
2033년, 이러한 장애인들이 한국을 방문하여, ‘고자유도를 갖는 인간형 로봇핸드’ 시술을 받고, 행복한 정상적인 삶으로
복귀한다.

로봇설계 기술, 그리고 인체의 생체신호 감지 기술이 발전함에 따라, 사람의 의도에 따라 구동되는 의수 연구가 활발히 진행되고 있다.
그러나 인간의 손은 매우 정교한 기능을 가지며, 이를 모방한 로봇핸드의 개발은 가장 어려운 숙제 중의 하나이다. 이러한 로봇핸드의
성능은 구동기 및 구동 메커니즘에 매우 의존적이며, 전 세계의 많은 연구개발 결과에도 불구하고, 구동기의 한계로 인간의 손에 버금
가는 로봇핸드는 개발되지 못했다. 첨단 로봇의수를 위해서는 구동계 설계 및 제어에 있어서 한계를 돌파하기 위한 혁신적인 아이디어가
필요하다.

로봇핸드(인공 손)는 의학계 및 산업계 등의 요구에 따라 1900년대부터 개발되었다. 그러나 인간의 손에 버금가는 로봇핸드가 개발되지
못한 이유는 전기모터, 공압/유압 등 현실적으로 사용가능한 구동기가 인간 근육과 비교하여, 지나치게 무겁고 크며, 정교한 제어에
한계가 있기 때문이다.

본 연구에서는 ‘다중모드 줄꼬임 구동 방식’과 ‘전자기식 관절잠금 메커니즘’을 세계 최초로 제안하여, 기존 연구개발에서의 성능
한계를 극복할 수 있는 방안을 제시하였다. 다중모드 줄꼬임 구동은 두 개의 줄을 꼬면서 발생하는 강한 수축력을 이용하는 일종의
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다중모드 줄꼬임 구동
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기대효과
본 연구는 기존의 모터 및 기어를 이용하는 구동기 설계
방법에서 벗어나, 경량 고출력의 다중 줄꼬임 구동
방법을 새로이 제시한 점이 중요한 의미를 갖는다.
특히, 이를 이용하여, 고자유도의 경량 로봇핸드를
개발함으로써 인간과 유사한 정교한 작업이 가능하도록
하였으며, 이는 재활을 위한 로봇의수 및 군의 특수
위험물 해체 등과 같은 정교한 작업을 필요로 하는 첨단
로봇장비에 활용이 기대된다.
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초경량 토크-힘 변환장치로 ‘고출력 힘모드’와 ‘고속 운동모드’를 유연하게
운용하며, 로봇손가락의 초경량, 고출력, 고속운동을 가능하게 한다. 또한
전자기식 관절잠금 메커니즘은 최소의 소비전력으로 관절의 운동을 효과
적으로 제어함으로써, 한 개의 구동기에도 불구하고, 다관절 로봇핑거가
가질 수 있는 다자유도 운동을 가능하게 한다. 

제안된 구동메커니즘의 우수한 특징에 따라, 본 연구에서 개발된 인간형
로봇핸드는 사람의 손과 유사한 무게 및 크기에도 불구하고, 매우 높은 악력
(쥐는 힘), 빠른 운동 그리고 높은 자유도 운동을 가진다. 
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