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1. 서론 

로봇손에 대한 연구가 시작된 이래로, 사람의 손이 

할 수 있는 작업들에 대한 연구가 계속 되어 왔다. 

사람은 기본적으로 손을 사용할 경우, 가장 중요시 

하게 되는 작업은 물체를 잡은 이후의 어떤 동작을 

취하려는 지의 문제인데, 이는 원하는 힘으로 물체를 

먼저 파지를 할 수 있어야 가능한 일이다. 따라서, 

원하는 힘으로 임의의 물체를 파지 하도록 시스템을 

제어하기 위해, Khatib 등의 virtual linkage [1] 방

법을 이용하였고, 힘제어를 통해 물체와 로봇이 상호

작용을 한다.  

이 논문에서는 힘-토크 센서의 되먹임을 이용한 

인간형 로봇손 3 지의 파지력을 제어하기 위한 방법

 

[그림 1] KIST-Hand 를 이용해 추종힘으로 물체를 

파지 함. 
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요       약 

본 논문에서는 인간형 로봇손의 3지로 힘-토크 센서의 되먹임을 이용해 물체를 추종힘으로 파지한다. 로봇

과 임의의 물체 혹은 환경이 구조학적으로나 동역학적으로 해석이 잘 되어 시스템을 정확히 제어할 수 있

을 경우에는 되먹임 없이 순수 추종힘을 입력으로 넣어주는 것만으로 제어가 잘 되지만, 많은 시스템이 여

러 불완전한 해석으로 혹은 해석의 어려움으로 인해 추종힘을 입력으로 넣어주는 것만으로는 정확한 제어

가 이루어 지지 않는다. 따라서, 손끝에 힘-토크 센서를 장착하여, 임의의 물체와의 상호작용 중에 일어나

는 힘의 크기를 측정하여 이를 되먹여 추종힘으로 물체를 파지하도록 제어한다. 
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을 제시한다. 본론에서 제어에 사용한 이론의 설명과 

그를 이용한 실험 및 결과에 대해 논하고, 마지막에 

결론으로 이 논문을 끝낸다.  

 

2. 본론 

2.1 제어 

 기본적으로 힘을 되먹임하여 (1)과 같이 제어기

를 구성하고, 계산된 힘을 virtual linkage 방법을 이

용하여 (3)과 같이 손가락 사이의 물체 방향으로의 

힘을 계산하여 (2)와 같이 입력으로 넣는다. 
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e dl l l= - 이고, ,dl l 는 파지 방향으로의 추종

힘과 현재힘이다. , ,p i dk k k 는 비례, 적분 그리고 미

분 이득 상수이고, 0 1 2, ,p p p 는 엄지, 검지, 중지의 

위치이다. 각 손가락은 다른 두 손가락의 중간 위치

를 향해 움직이되, 추종힘으로 파지하도록 제어된다. 

2.2 실험 

실험은 12 자유도를 가진 KIST-Hand 의 3 지를 

이용하며 추종힘으로 물체를 파지하도록 한다. 추종

힘은 2.5 N 과 4.5 N 으로 번갈아 설정하며 로봇손이 

추종힘에 수렴하며 물체를 파지하는지 검증한다. 결

과는 [그림 2]와 같다 

 

. 2. 결론 

위의 실험에서와 같이, 제안한 제어기와 제어 방법

을 이용해 강체를 추종힘으로 파지하는 것이 가능함

을 확인하였다. 이를 이용해 파지 후의 다른 작업을 

하는 등이 앞으로의 과제이다. 

 

 
(ㄱ)  엄지의 측정 힘(파란색 실선) 과 추종힘(빨

간색 점선). 

 
(ㄴ)  검지의 측정 힘(파란색 실선) 과 추종힘(빨

간색 점선). 

 

(ㄷ)  중지의 측정 힘(파란색 실선) 과 추종힘(빨

간색 점선). 

[그림 2] KIST-Hand 의 3 지의 추종힘 응답 
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