
(19) 민 특허청(KR)

(12) 등 특허공보(B1)

(45) 공고    2017 08월01

(11) 등    10-1763479

(24) 등    2017 07월25

(51) 특허 (Int. Cl.)

     B25J 15/00 (2006.01)  B25J 13/08 (2006.01)

     B25J 15/08 (2006.01)  B25J 9/16 (2006.01)

(52) CPC특허

     B25J 15/0009 (2013.01)

     B25J 13/084 (2013.01)
(21) 원        10-2015-0145283

(22) 원        2015 10월19

     심사청    2015 10월19  

(65) 공개        10-2017-0045566

(43) 공개        2017 04월27

(56) 사문헌

Wu LiCheng. Designing an underactuated
mechanism for a 1 active DOF finger
operation. Mechanism and Machine Theory 44.
2008.04.29., pp336-348

JP2007502650 A

KR1020140109688 A

(73) 특허

양  에리카산 단

경 도 안산시 상  양  55

(72) 

진

경 도 남시 당  앙공원  54, 222동 603
 ( 동, 시 단지우 아 트)

찬

경 도 리시 경 276  45-30 가동 407 (
택동, 원 아 트)

(74) 리

상열, 내

체 청   :   15   심사  :    

(54)  칭 물체 상   가락 지

(57)  약

본 에  물체 상   가락 지는, 단  가락  골 에 착 는 골 ;

상  골  연결 어 상  단  가락  골  역  는 골 ; 상  골

 연결 어 상  단  가락  말 골  역  는 말 골 ; 상  골  측에 
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치 는 1 골 링크; 상  골  측에  상  1 골 링크  트 연결 는 2 골

링크;  상  1 골 링크  상  2 골 링크 사  트에 마 어 탄  공 는 골 탄

재;  포 다. 본   실시 에  물체 상   가락 지는 상 에   

같 , 별도  액 에  여  또는 폄 동  는 래 과는 다 게 남아 는 가락  골

 여  또는 폄 동    , 각도 링크  탄 재에 여 다양  상  가

지는 물체에  지가 닿는  가시  사 가 보다 안  물체  지   다. 
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청

청  1 

단  가락  골 에 착 는 골 ;

상  골  연결 어 상  단  가락  골  역  는 골 ;

상  골  연결 어 상  단  가락  말 골  역  는 말 골 ;

상  골  측에 치 는 1 골 링크; 

상  골  측에  상  1 골 링크  트 연결 는 2 골 링크; 

상  1 골 링크  상  2 골 링크 사  트에 마 어 탄  공 는 골 탄 재; 

 포 는 것  특징  는 물체 상   가락 지.

청  2 

1 에 어 , 

물체  지 동  시, 상  1 골 링크가 상  물체에 여 눌 짐에 라 상  1 골 링크  상

 2 골 링크 사  각도가 가 는 것  특징  는 물체 상   가락 지.

청  3 

1 에 어 , 

물체  지 동  시, 상  1 골 링크가 상  물체에 여 눌 짐에 라 상  2 골 링크가 상

 골 에  가 여 상  골  상  말 골 가 안쪽  는 것  특징  는 물

체 상   가락 지. 

청  4 

1 에 어 ,

물체가 지 않  상태에  루어지는  또는 폄 동  시, 상  1 골 링크  상  2 골 링

크 사  각도는 상  골 탄 재에  고 는 것  특징  는 물체 상   가락 

지. 

청  5 

4 에 어 , 

상  1 골 링크  상  2 골 링크  어느 나에는 상  1 골 링크  상  2 골 링크

사  각도     각도 가 마 어 상   또는 폄 동  시 상  1 골 링

크  상  2 골 링크 사  각도가 상  골 탄 재에  상   각도 가 가지고

는 각도  고 는 것  특징  는 물체 상   가락 지. 
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청  6 

1  내지 5   어느  에 어 , 

상  골  측에 치 고 단 가 상  골  트 연결 는 1 골 링크;

단 가 상  1 골 링크  타단  트 연결 고 타단 가 상  말 골  트 연결 는 2

골 링크; 

상  골  상측에 치 고 상  골  상  말 골  상  연결 는 3 골 링크;

 

상  1 골 링크  상  2 골 링크 사  트에 마 어 탄  공 는 골 탄 재

 포 는 것  특징  는 물체 상   가락 지. 

청  7 

6 에 어 , 

물체  지 동  시, 상  1 골 링크가 상  물체에 여 눌 짐에 라 상  1 골 링크  상

 2 골 링크 사  각도가 가 는 것  특징  는 물체 상   가락 지. 

청  8 

6 에 어 , 

물체  지 동  시, 상  1 골 링크가 상  물체에 여 눌 짐에 라 상  2 골 링크가 상

 말 골 에  가 여 상  말 골 가 안쪽  는 것  특징  는 물체 상  

가락 지. 

청  9 

6 에 어 , 

물체가 지 않  상태에  루어지는  또는 폄 동  시 상  1 골 링크  상  2 골 링

크 사  각도는 상  골 탄 재에  고 는 것  특징  는 물체 상   가락 

지. 

청  10 

9 에 어 , 

상  1 골 링크  상  2 골 링크  어느 나에는 상  1 골 링크  상  2 골 링크

사  각도     각도 가 마 어 상   또는 폄 동  시 상  1 골 링

크  상  2 골 링크 사  각도가 상  골 탄 재에  상   각도 가 가지고

는 각도  고 는 것  특징  는 물체 상   가락 지. 

청  11 

1 에 어 , 

사  닥에 고 는 닥 고   포 고, 

상  닥 고 는 상  골   상  1 골 링크 각각과 트 연결 는 것  특징  는
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물체 상   가락 지. 

청  12 

11 에 어 , 

상  닥 고  상  골  또는 상  1 골 링크  트 연결 는 연결 브라   포

고, 

상  닥 고 는 상  연결 브라 에  상  골  또는 상  1 골 링크  심  내

  동 는 것  특징  는 물체 상   가락 지. 

청  13 

단  가락  골 에 착 여 상  골  동 원  사 는  지에 어 , 

5  링크   , 물체가 지 않  상태에  루어지는  또는 폄 동 에 여 는 4

링크  상  물체가  상태에  루어지는 상  물체  지 동  여 는 4  링크가  다 게 

,  동  동시에 루어지거나 또는 독립  루지는 것  특징  는 물체 상  

가락 지. 

청  14 

13 에 어 , 

상  5  링크 에  상  물체  게 는 1 링크  상  1 링크  트 연결 는 2 링크 사

 트 탄 재 ,

상  1 링크  상  2 링크 사  각도  는  각도 가 마 는 것  특징  는

물체 상   가락 지. 

청  15 

14 에 어 , 

상  물체  지 동  시, 상  1 링크가 상  물체  여 생 는 에  상  1 링크  상

2 링크 사  각도가 가 고, 

상   또는 폄 동  시, 상  1 링크  상  2 링크 사  각도가 상  탄 재에  상  

각도 가 가지고 는 각도  고 는 것  특징  는 물체 상   가락 지.

 

   야

본  물체 상   가락 지에  것 , 욱 상 게는 가락  가 단  사[0001]

가 별도  액 에  없  가락 지 동    또는 폄 동    는 물체 상  

가락 지에  것 다. 

 경  

  가락 지는 가락  단   에 , 가락  첫 째 마 (Proximal Phalanx)가 [0002]

 남아  첫 째  골  동  가능  경우  지에 착 여  동 시킬  도

는 것 다. 다시 말 ,  가락 지는 가 단  가락   동 시킬  는 경우에  
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가락 지에 착 여 지 동    또는 폄 동  가능 도  는 치 다. 

러  래  가락 지는, 크게 4가지 도  나눌  다. 에 개 어 상업  매 고 는[0003]

Didrick medical 사  X-finger, X-finger  동  동  는 탈리아 카시   LARM  

가락, LARM  가락  단  보  탈리아 카시   물체 상   가락   칭

   드가 다. 

체  , Didrick medical 사  X-finger는  액 에 가 아닌, 가락 단 후 남아 는[0004]

골  과 마  여 동 시키는 4  링크   공 가락  개 , 탈리아 카시

 또   사  가락 커니  개 다. 

그러나, Didrick medical 사  X-finger  탈리아 카시   LARM 가락 커니  각각 1 도[0005]

갖는 under-actuated system  것  알  다. 는, 골    마  동  나 지 골

 말 골  과 마  동  므  가락   또는 폄 동  는 는 무리가 없지만, 다

양  양  물체  지  에 공 가락과 물체가 처   상태에  동  지 므  연쇄  동

 갖는 골  말 골  과 마  또  지 게 다. , X-finger  LARM 가락 커니  가락

말단  물체  개 는 습  보    에 라 물체  지 능  안  문  다. 

X-finger  LARM 가락 커니  상  같  문  보  여 탈리아 카시  에  에[0006]

개  LARM 가락 커니   물체  가락 커니  개 다. 러 , 물체 

가락 커니  LARM 가락 커니 에 링과 크랭크 슬라  다.  칭   

가락 커니  링과 슬라 드 링크  여 가락 닥 에 물체가    가  , 

가락  는 새 운  다. 

그러나, 러  통  물체  가락 커니  실  간  가락  가지고 는  또는 폄 동[0007]

 가능 므 , 단지 니퓰 (manipulator)  말단 치  그리 (Gripper)  미만  갖는다. 다

시 말 , 물체  가락 커니 과  지는 공 가락  물체  지 않고는 지지 않

므  실  사람  가락 동 과는 상  문  다. 

탈리  카시  에 는 물체  가락 커니 과 LARM 가락 커니  가지는 문  결[0008]

 여, 4  링크에   LARM 가락 커니 에 나  링크   가 여 5  링크  변경 고 

링크 사 에 링  연결    폄 동  시에는 4  링크 태  동  고, 물체가  

 에는 지  액 에  동 시  링  연결   링크 사  각도  가시킴  공 

가락  째  째 마  시키는  안 다. 

그러나, 5  링크 LARM 가락 커니  링  치  가락 내  링크  첫 단  여 동 시킴[0009]

  물체가  상태에 도  지  동 시 야 므    는 것  아니라,

살아 는 가락 마  여 동  달 는 공 가락에는 지 않  문  다. 

라 , 본 원 , 상  같  문  결   본  안 게 었 ,   [0010]

문헌 는,  민  공개특허공보  10-2011-003285 (  칭:  가락  재  운동 치,  공개 :

2011. 03. 30. )가 다. 

 내

결 는 과

본   별도  액 에  없  남아 는 가락  골  여 과 폄  치 동 뿐[0011]

만 아니라 다양  상  물체  지   지 동    는 물체 상   가락 

지  공 는 것 다. 

본  결 고  는 과 는 상에  언  과 들  지 않 , 언 지 않  또 다  과 들[0012]

 아래  재  당업 에게 게    것 다. 

과  결 단

상  , 본   실시 에 라, 단  가락  골 에 착 는 골 ; 상  골[0013]

 연결 어 상  단  가락  골  역  는 골 ; 상  골  연결
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어 상  단  가락  말 골  역  는 말 골 ; 상  골  측에 치 는

1 골 링크; 상  골  측에  상  1 골 링크  트 연결 는 2 골 링크; 

상  1 골 링크  상  2 골 링크 사  트에 마 어 탄  공 는 골 탄 재;

 포   다. 

물체  지 동  시, 상  1 골 링크가 상  물체에 여 눌 짐에 라 상  1 골 링크  상[0014]

 2 골 링크 사  각도가 가   다. 

물체  지 동  시, 상  1 골 링크가 상  물체에 여 눌 짐에 라 상  2 골 링크가 상[0015]

 골 에  가 여 상  골  상  말 골 가 안쪽    다. 

물체가 지 않  상태에  루어지는  또는 폄 동  시, 상  1 골 링크  상  2 골 링[0016]

크 사  각도는 상  골 탄 재에  고   다. 

상  1 골 링크  상  2 골 링크  어느 나에는 상  1 골 링크  상  2 골 링크[0017]

사  각도     각도 가 마 어 상   또는 폄 동  시 상  1 골 링

크  상  2 골 링크 사  각도가 상  골 탄 재에 여 상   각도 가 가지고

는 각도  고   다. 

상  골  측에 치 고 단 가 상  골  트 연결 는 1 골 링크; 단 가[0018]

상  1 골 링크  타단  트 연결 고 타단 가 상  말 골  트 연결 는 2 골

링크; 상  골  상측에 치 고 상  골  상  말 골  상  연결 는 3 골

링크;  상  1 골 링크  상  2 골 링크 사  트에 마 어 탄  공 는 골

탄 재   포   다. 

물체  지 동  시, 상  1 골 링크가 상  물체에 여 눌 짐에 라 상  1 골 링크  상[0019]

 2 골 링크 사  각도가 가   다. 

물체  지 동  시, 상  1 골 링크가 상  물체에 여 눌 짐에 라 상  2 골 링크가 상[0020]

 말 골 에  가 여 상  말 골 가 안쪽    다. 

물체가 지 않  상태에  루어지는  또는 폄 동  시 상  1 골 링크  상  2 골 링[0021]

크 사  각도는 상  골 탄 재에  고   다. 

상  1 골 링크  상  2 골 링크  어느 나에는 상  1 골 링크  상  2 골 링크[0022]

사  각도     각도 가 마 어 상   또는 폄 동  시 상  1 골 링

크  상  2 골 링크 사  각도가 상  골 탄 재에 여 상   각도 가 가지고

는 각도  고   다. 

사  닥에 고 는 닥 고   포 고, 상  닥 고 는 상  골   상  [0023]

1 골 링크 각각과 트 연결   다. 

상  닥 고  상  골  또는 상  1 골 링크  트 연결 는 연결 브라   포[0024]

고, 상  닥 고 는 상  연결 브라 에  상  골  또는 상  1 골 링크  심

내    동   다. 

또 , 상  , 본  다  실시 에 라, 단  가락  골 에 착 여 상  골 [0025]

 동  사 는  지에 어 , 5  링크   , 물체가 지 않  상태에  

루어지는  또는 폄 동 에 여 는 4  링크  상  물체가  상태에  루어지는 상  물체  지

동  여 는 4  링크가  다 게 ,  동  동시에 루어지거나 또는 독립  루질 

다. 

상  5  링크 에  상  물체  게 는 1 링크  상  1 링크  트 연결 는 2 링크 사[0026]

 트 탄 재   각도 가 마   다. 

상  물체  지 동  시, 상  1 링크가 상  물체  여 생 는 에  상  1 링크  상[0027]

2 링크 사  각도가 가 고, 상   또는 폄 동  시, 상  1 링크  상  2 링크 사  각도가

상  탄 재에  상   각도 가 가지고 는 각도  고   다. 
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 과

본  물체 상   가락 지는, 가락  가 단  사   만  여[0028]

 또는 폄 동     뿐만 아니라  지가 다양  상  물체에  물체  닿는

 가 어 보다 안  지 동    다. 

도  간단  

도 1  본   실시 에  물체 상   가락 지   사시도 다. [0029]

도 2는 도 1에 도시  물체 상   가락 지  사시도 다. 

도 3  도 1에 도시  물체 상   가락 지  아래에  라본 습  나타낸 도 다. 

도 4는 도 1에 도시  물체 상   가락 지  에  라본 습  나타낸 도 다. 

도 5는 도 1에 도시  물체 상   가락 지    폄 동  커니  간략 게 나타낸 도

다. 

도 6  도 5에 도시  물체 상   가락 지    폄 동  커니 에   또는 폄 동

   도 다. 

도 7  도 1에 도시  물체 상   가락 지  지 동  커니  간략 게 나타낸 도 다. 

도 8  도 7에 도시  물체 상   가락 지  지 동  커니 에  지 동  

 도 다. 

 실시   체  내

, 첨  도  참고  여 본  실시 들에 여 본  는 야에  통상  지식[0030]

가진 가 게 실시   도  상  다. 본  여러 가지 상  태    

여 에  는 실시 들에 지 않는다. 

도 들  개략 고 에 맞게 도시 지 않았다는 것  러 다. 도 에 는 들  상  치  [0031]

비  도 에    편   그 크 에 어 과 거나 감 어 도시 었   치 는 단

지 시  것 지  것  아니다. 그리고  상  도 에 나타나는 동  물,  또는 

에는 동  참  가 사  특징  나타내   사 다. 

본  실시 는 본  상  실시 들  체  나타낸다. 그 결과, 도  다양  변  상[0032]

다. 라  실시 는 도시  역  특  태에 지 않 ,  들  에  태  변 도 포

다.

, 첨  도  참 여 본   실시 에  물체 상   가락 지(  '  [0033]

가락 지'라 , 100)  다. 

도 1  본   실시 에  물체 상   가락 지   사시도, 도 2는 도 1에 도시[0034]

물체 상   가락 지  사시도, 도 3  도 1에 도시  물체 상   가락 지  아

래에  라본 습  나타낸 도   도 4는 도 1에 도시  물체 상   가락 지  에  라

본 습  나타낸 도 다. 

도 1 내지 도 4에 도시   같 , 본   실시 에   가락 지(100)는 가락  골 [0035]

에 착 는 골 (110), 골 (110)  연결 어 가락  골  역  는 

골 (120), 골 (120)  연결 어 가락  말 골  역  는 말 골 (130), 

골 (110)  측에 치 는 1 골 링크(112), 골 (120)  상측에 치 는 2 골 링크

(114), 1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사 에 마 는 골 탄 재(116)  포 다. 

본   실시 에   가락 지(100)는 가락  골  말 골 가 단 어 골 [0036]

만  남아 는 가락  가지는 사   것 다. 다시 말 , 가락   단 지 않고, 골

가 남아 는 사    지 다. 또 , 가락  골 는 골 (110)에 고  또는

지지 어  가락 지(100)에 동  공 여야 므 , 골 가 게 남아 는 가락 단
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사 만   가락 지(100)  사   다. 

상   같 ,  가락 지(100)는 단  가락  골 에 착 여 상  골  동[0037]

 사 다. 러   가락 지(100)는 5  링크(5-bar link)    , 물체(M)가 

지 않  상태에  루어지는  또는 폄 동 에 여 는 4  링크(4-bar link)  물체가  상태에

 루어지는 물체  집   지 동  동시에 동 거나 또는 독립  동   ,   동

 여 는 4  링크가  다 게 다. ,  가락 지(100)는  또는 폄 동 에 여 는

링크(동  는 링크)  물체  집   지 동 에 여 는 링크(  아들 는 링크)가 

다  여 각각 독립  동 다. 또 ,  가락 지(100)  5  링크  에  물체  

게 는 1 링크(112)(122)  1링크(112)(122)  트 연결 는 2 링크(114)(124) 사  트에는

탄 재(116)(126)   각도 가 마 다. ,  가락 지(100)  여 물체  지

동  시  1  링크(112)(122)가  물체  여  생 는  에   1  링크(112)(122)  2  링크

(114)(124) 사  각도가 가 고,  가락 지(100)   또는 폄 동  시 1 링크(112)(122)  2

링크(114)(124) 사  각도가 탄 재(116)(126)에   각도 가 가지고 는 각도  고

다. 참고 , 상   같 , 1 링크는 후  1 골 링크(112) 또는 1 골 링크(122)  어느

나  마  도 고, 2 링크는 후  2 골 링크(114) 또는 2 골 링크(124)  어느 나

마  도 다. 

아래에 는 상  내    본   실시 에   가락 지(100)에 여 체[0038]

 다. 

도 1  도 4  참 , 골 (110)는 단  가락  골 에 착 , 사  골 [0039]

 역  다. 골 (110)는 가락  골(Proximal Phalanx),  가락  첫 째 마  미

다. 골 (110)에는 사  남아 는 골 가 치 다. , 골 (110)는 원통 태

 어 치 는 사  골  안  고  또는 지지 다. 또 , 원통 태  는 

골 (110)  닥 ,  사  골  닥  치 는  평평  태  마 다. 에

라, 골 (110)에 치 는 사  골 가 안  여질  다. 또 , 골 

(110)  단 는 'ㄱ'  태  마 어 후  닥 고 (150)  트 연결 다. 다시 말 , 

골 (110)  단  닥 고 (150)   여 연결 다. , 골 (110)  닥 고

(150)  결  ,  연결 는 가락  첫 째 (MP Joint)  미 다. 

편, 골 (110)는 닥 고 (150) 사 에는 별도  연결 브라 (160)  마 다. , 골 [0040]

(110)는 닥 고 (150)에  연결 지 않고, 연결 브라 (160)  매개  여 닥 고 (150)  연

결 다. 골 (110)  연결 브라 (160)  트 연결 고, 닥 고 (150)도 연결 브라 (160)과

트 연결 다. 에 라, 골 (110)는 닥 고 (150)  심  내    가능 게 

다. 

상   같 , 본   실시 에   가락 지(100)는 닥 고 (150)   포 다.[0041]

닥 고 (150)는 가락  골 만  남아 는 사  닥  끼워진다. 닥 고 (150)는

내주  곡  , 닥  끼워지는  'U'  태  마 다. 에 라, 사  닥

 닥 고 (150)에 안  끼워  고 다. 상   같  닥 고 (150)는 연결 브라

(160)  통 여 골 (110)  연결 다. 닥 고 (150)  골 (110)가 연결 브라 (160)

매개  여 연결 어 닥 고 (150)는 골 (110) 또는 1 골 링크(112)  심  측 

우측  동   므  사 가  가락 지(100)  편리 게 사   다. 

골  (120)는  골  (110)  연결 어  사  단  골   역  다.[0042]

체 , 골 (120)는 가락  골(Middle Phalanx),  가락  째 마  미 다. 

골 (120)는  개  재 가  나란 게 치 , 나란 게 치   재 사 는 별도  재  통

여 연결 다.  골  (120)는  골  (110)  양단  연결 ,  골 (120)  골 

(110)는 트 연결 다. , 골 (120)  골 (110)는  여 연결 다.  같  연

결  골 (120)  골 (110)  연결 는 가락  째 (PIP Joint)  미 다.

편, 골 (120)  골 (110) 사 에는 보  브라 (140)  마 다. , 골 (120)는[0043]

골 (110)  직  연결 지 않고, 보  브라 (140)  매개  골 (110)  연결 다. 보

브라 (140)  삼각  태  다. 다시 말 , 보  브라 (140)  삼각  태   재가 나란 게
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치 , 나란 게 치   재 사 는 별도  재  통 여 연결 다. 삼각  태  마  보  브라

(140)  각 리에는 (hole)  , 골 (120)과 골 (110)는 보  브라 (140)  

 통  트 연결 다. 참고 , 보  브라 (140)에는 골 (110)  골 (120)는 물 , 후

 1 골 링크(122)  3 골 링크(128)가  통 여 에 트 연결 다. 

도 1 내지 도 4  참 , 말 골 (130)는 골 (120)  연결 어 단  가락  말 골 [0044]

역  다. 말 골 (130)는 가락  말 골(Distal Phalanx),  가락  마지막 마  미 ,

톱   마 ,  물체  집   지 동  는 다. 러  말 골 (130)는 골

(120), 후  2 골 링크(124)  연결 다. 말 골 (130)는 골 (120)  2 골 링

크(124)   여 트 연결 다.  같  연결  말 골 (130)  골 (120)  연결 는

가락  째 (DIP Joint)  미 다. 말 골 (130)  상단 (131)에는 사람  가락에  

톱과 동  태  가지는 공 톱  마 다. 말 골 (130)  상단 (131)에 마 는 공 톱  

 말 골 (130)에   돌 게 다. 공 톱  마   가락 지(100)  여

물체  지  경우에 지 야  물체  께가 얇 라도 돌  공 톱에  물체  게 지   

다. 또 , 말 골 (130)  단 (132)에는 드(pad, 133)가 마   다. 말 골 (130)  단

(132)에 는 드(133)는 가락  닥  체 다. 에 라, 말 골 (130)  단 (132)에 

는 드(133)는 실리 (Silicon) 재질 등  연질 재질  마 어야 다. 만약, 드(133)가 경질  재질

나 말 골 (130)  동  재질  마  경우 물체  안  지  어 고, 물체  겉 에 상

  험   문 다. 

도 1 내지 도 3  참 , 1 골 링크(112)는 골 (110)  측에 치 다. 1 골 링크[0045]

(112)는 사  닥에 당 는 재 다. 1 골 링크(112)는 측  개  태  'ㄷ'  태

마 다. 측  개  태  는 1 골 링크(112)  단 는 닥 고 (150)  연결 고 타

단 는 2 골 링크(114)  연결 다. 러  1 골 링크(112)는 골 (110)  지지 다. 편,

1 골 링크(112)  닥 고 (150) 사 에는 상  연결 브라 (160)  마 다. 다시 말 , 1

골 링크(112)는 연결 브라 (160)  매개  닥 고 (150)  연결 다. 에 라, 1 골 링크

(112)는 닥 고 (150)  심  상측  측  동   게 어  가락 지(100)

편리 게 사   다. 

도 1 내지 도 4  참 , 2 골 링크(114)는 골 (110)  측에  1 골 링크(112)과 [0046]

트 연결 다. 체 , 2 골 링크(114)는 골 (110)  측,  골 (110)  연결

닥 고 (150)  측에 치 고, 1 골 링크(112)  양단에  여 트 연결 다. 

여 , 본   실시 에   가락 지(100)  여 물체  지 동  시, 1 골 링크[0047]

(112)가  물체에  여  눌 짐에  라  1  골  링크(112)  2  골  링크(114)  사  각도가

가 다. 또 , 1 골 링크(112)가 물체에 여 눌 짐에 라 2 골 링크(114)가 골 

(120)에  가 여 골 (120)  말 골 (130)가 안쪽  다. , 물체가  가락 지

(100)  지 않  상태에   가락 지(100)   또는 폄 동  시, 1 골 링크(112)  2

골 링크(114) 사  각도는 골 탄 재(116)에  고 다. 골 탄 재(116)는 1 골

링크(112)  2 골 링크(114) 사  트에 마 어 탄  공 다. 

상  내  체  ,  가락 지(100)가 물체  집   지 동   , 1[0048]

골 링크(112)  2 골 링크(114) 사  각도는 골 탄 재(116)가 가지고 는 탄   

상  가 다. ,  가락 지(100)  1 골 링크(112)  2 골 링크(114)는 물체  포락

에 여 물체  안  지   게 다. 또 , 1 골 링크(112)  2 골 링크(114)가

물체  포락 에 게  1 골 링크(112)는 눌 진다. 1 골 링크(112)가 눌 짐에 라 2

골 링크(114)가 골 (120)에  가 여 골 (120)  말 골 (130)  안쪽  

게 다.  여,  가락 지(100)가 물체  지  경우, 1 골 링크(112)  2 골

링크(114)는 물  골 (120)  말 골 (130)도 물체  포락 에 여 물체  안 게 지 게

다. 

편,  가락 지(100)는 물체  지 않   또는 폄 동   다.  가락 지[0049]

(100)가  또는 폄 동   경우, 1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사  각도는 고

다. 냐 , 1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사 에는 골 탄 재(116)가 치 고, 
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  1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사  각도는 골 탄 재(116) 가 가진 허  탄

 지만 가 게 다. 다시 말 ,  또는 폄 동   가락 지(100)가 물체  지 않

고도   는 동 므 , 1 골 링크(112)  2 골 링크(114)에는  가 지지 않는다.

, 골 탄 재(116)에  가 지지 않 므  1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사

각도는 가 지 않고 고 게 다. 또 , 1 골 링크(112)  2 골 링크(114)  어느 나에는

1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사  각도     각도 가 마 다.

도 1에 도시   같 , 본   실시 에   각도 는 1 골 링크(112)  2 

골 링크(114)  연결 에 각각 다. 라 , 상   가락 지(100)   또는 폄 동  시, 

1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사  각도는 골 탄 재(116)에   각도 

가 가지고 는 각도  고 다. 참고 , 상  골 탄 재(116)는 1 골 링크(112)  2 골

링크(114) 사  트,  1 골 링크(112)  2 골 링크(114)  연결  양단에   마

다. 골 탄 재(116)는  링  태  마 는 것 보다  링  태  마 어 1 

골 링크(112)  2 골 링크(114) 사  각도  가시키거나 또는 고 시킬  다. 

도 1내지 도 3  참 , 1 골 링크(122)는 골 (120)  측에 치 고 단 가 골 [0050]

(110)  트 연결 다. 체 , 1 골 링크(122)는 골 (120) 사 에 치 , 단 는

보  브라 (140)과 트 연결 고 타단 는 2 골 링크(124)  트 연결 다. 1 골 링크(12

2)는 사  닥 에 당 는 재 , 골 (110)  말 골 (130) 사  연결 ,  

동  보 다. 

도 1 내지 도 4  참 , 2 골 링크(124)는 단 가 1 골 링크(112)  타단  트 연결[0051]

고 타단 가 말 골 (130)  트 연결 다. 체 , 2 골 링크(124)  단 는 1 골

링크(122)  트 연결 고, 타단 는 말 골 (130)  트 연결 다. 

여 , 본   실시 에   가락 지(100)  여 물체  지 동  시, 1 골 링크[0052]

(122)가  물체에  여  눌 짐에  라  1  골  링크(122)  2  골  링크(124)  사  각도가

가 다. 또 , 1 골 링크(122)가 물체에 여 눌 짐에 라 2 골 링크(124)가 말 골 

(130)에  가 여 말 골 (130)가 안쪽  다. , 물체가  가락 지(100)  지 않

 상태에   가락 지(100)   또는 폄 동  시, 1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사

 각도는 골 탄 재(126)에  고 다. 골 탄 재(126)는 1 골 링크(122)  2 

골 링크(124) 사  트에 마 어 탄  공 다. 

상  내  체  ,  가락 지(100)가 물체  집   지 동   , 1[0053]

골 링크(122)  2 골 링크(124)에 에 가 지게 어 1 골 링크(122)  2 골 링크

(124) 사  각도는 골 탄 재(126)가 가지고 는 탄   상  가 다. ,  가락 

지(100)  1 골 링크(122)  2 골 링크(124)는 물체  포락 에 여 물체  안  지

  게 다. 또 , 1 골 링크(122)  2 골 링크(124)가 물체  포락 에 게  1

골 링크(122)는 눌 진다.  1  골 링크(122)가 눌 짐에 라 2  골 링크(124)가 말 골 

(130)에  가 여 말 골 (130)가 안쪽  게 다.  여,  가락 지(100)가 물체

지  경우, 1 골 링크(122), 2 골 링크(124)  말 골 (130)가 물체  포락 에 여

물체  안 게 지 게 다. 

편,  가락 지(100)는 물체  지 않   폄 동    다.  가락 지(100)[0054]

가  또는 폄 동   경우, 1 골 링크(122)  2 골 링크(124)사  각도는 고 다.

냐 , 1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사 에는 골 탄 재(126)가 치 고,  

 1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사  각도는 골 탄 재(126)가 가진 허  탄  

지만 가 게 다. 다시 말 ,  또는 폄 동   가락 지(100)가 물체  지 않고도

  는 동 므 , 1 골 링크(122)  2 골 링크(124)에는  가 지지 않는다. ,

골 탄 재(126)에  가 지지 않 므  1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사  각도

는 가 지 않고 고 게 다. 또 , 1 골 링크(122)  2 골 링크(114)  어느 나에는 1

골 링크(122)  2 골 링크(124) 사  각도     각도 가 마 다. 도

1  도 4에 도시   같 , 본   실시 에   각도 는 1 골 링크(122)

2 골 링크(124)  연결 에 각각 다. 라 , 상   가락 지(100)   또는 폄 동

시, 1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사  각도는 골 탄 재(126)에   각도 
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가 가지고 는 각도  고 다. 참고 , 상  골 탄 재(126)는 상  골 탄 재(116)

 마찬가지   링  태  마  보다는  링(Torsion Spring)  태  마 어야 1

골 링크(122)  2 골 링크(124) 사  각도  가시키거나 고 시킬  다. 

도 1, 도2  도 4  참 , 골 (120)  상측에 치 고 골 (110)  말 골 (130)[0055]

상  연결 는 3 골 링크(128)   포 다. 체 , 3 골 링크(128)는 골 (120)

상측에 치 어 골 (110)  말 골 (130)  연결 다.  3 골 링크(128)  단 는 보

 브라 (140)과 트 연결 고 타단 는 말 골 (130)  트 연결 다.  같  연결  3 

골 링크(128)는 가락  째 (MP Joint)과 째 (DIP Joint)  움직  보 다. 

상  에 여 본   실시 에  물체 상   가락 지(100)는 가락  가[0056]

단  사   만  여  또는 폄 동     뿐만 아니라  가락 지

(100)가 다양  상  물체(M)에  물체(M)  닿는  가 어 보다 안  지 동

  다. 

, 도 5 내지 도 8  참 여 본   실시 에  물체 상   가락 지( , '[0057]

지' 라 , 100)  동  상태  다. 

도 5는 도 1에 도시  물체 상   가락 지    폄 동  커니  간략 게 나타낸[0058]

도 , 도 6  도 5에 도시  물체 상   가락 지    폄 동  커니 에   또는

폄 동    도 , 도 7  도 1에 도시  물체 상   가락 지  지 동  커니

 간략 게 나타낸 도 , 도 8  도 7에 도시  물체 상   가락 지  지 동  커니 에

 지 동    도 다. 

도 5 내지 도 8에 도시   같 , 본   실시 에   가락 지(100)는 크게 가락  [0059]

가지 동 ,  가락   또는 폄 동 과 물체  지   지 동    다. 상  

같   가락 지(100)는 단  가락  골 에 착 여 골  동  사 다. 

러   가락 지(100)는 5  링크     가락 지(100)가 물체(M)에 지 않

 상태에  루어지는  또는 폄 동 에 여 는 링크 ,  가락 지(100)가 물체(M)에  상

태에  루어지는 물체(M)  지 동  여 는 링크가 동 는 것과 상 다. 

상  같  내 에 여 도 5  참 여  가락 지(100)  커니  고, 도 6  참 여[0060]

 가락 지(100)   또는 폄 동 에 여 다. 

, 도 5  참 ,  가락 지(100)  5  링크(5-bar link)  동   다. 5  링크 동[0061]

  골 (110), 골 (120), 말 골 (130), 1 골 링크(112), 2 골 링크

(114), 1 골 링크(122)  2 골 링크(124)가 여 다. 

1 골 링크(112)  1 골 링크(122)는 가락  닥에 당 는 재 , 물체(M)  직[0062]

는 링크 다. , 1 골 링크(112)  1 골 링크(122) 각각  연결 (Joint) 에는 2

골 링크(114)  골 탄 재(116)  2 골 링크(124)  골 탄 재(126)가 마 다. 가

락  첫 째 (MP Joint)  고   닥 고 (150)  골 (110) 사  연결  지칭

다. 또 , 가락  째 (PIP Joint)  골 (110)  골 (120) 사  연결  지칭

, 가락  째 (DIP Joint)는 골 (120)  말 골 (130) 사  연결  지칭 다. 

도 5  도 6에 도시   같 , 물체(M)  직  지 않는 단   또는 폄 동 에 는 1[0063]

골 링크(112)   1  골 링크(122)  연결  각각에 마  골 탄 재(116),  골 탄 재

(126),  2  골 링크(114)   2  골 링크(124)  여 1 골 링크(112)  1 골 링크

(122)가 고 다.  ,  닥 고 (150)  골 (110)  사   골 (110)  골 

(120) 사 에는 가상 링크(Virtual link)가 다. 1 골 링크(112)  1 골 링크(122)가 고

에 라 가상 링크(Virtual link)도 고  상 값  가지게 므   가락 지(100)  4  링크(4-bar

link) 동  어  또는 폄 동  게 다. 여 , 1 골 링크(112)가 고 다는 것

골 탄 재(116)   각도 에 여 1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사

각도가 다는 것 고, 2 골 링크(122)가 고 다는 것  골 탄 재(126)에 여  각

도 가 가지고 는 각도  1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사  각도가 다는 것

다. 에 라,  가락 지(100)가  또는 폄 동  게 , 1 골 링크(112)  2
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골 링크(114) 사 에 마  골 탄 재(116)   각도 에 여 골 (110)

골 (120)  연결 ,  째 (PIP Joint)가 게 다. 또 , 1 골 링크(122)  2 

골 링크(124) 사 에 마  골 탄 재(126)   각도 에 여 골 (120)  말

골 (130)  연결 ,  째 (DIP Joint)가 게 다. 에 라,  가락 지(100)가 

 가락과 같   동    게 다. 

도 5, 도 7  도 8  참 여 본   실시 에   가락 지(100)  지 동  다. [0064]

1 골 링크(112)  1 골 링크(122)에  가 지  1 골 링크(112)  1 골 링크[0065]

(122) 사  각도가 어지고,  가상 링크(Virtual link)가 다. 다시 말 , 1 골 링크(112)

 1 골 링크(122) 사  각도가 어지 ,  가상 링크(Virtual link)도 어지    가

락  첫 째 (PIP Joint)  째 (DIP Joint)가 어 물체(M)  포락 에   게 다.

여 , 1 골 링크(112)  각도가 어진다는 것  1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사

골 탄 재(116)에  가  1 골 링크(112)  2 골 링크(114) 사  각도가 어진다

는 것 고, 1 골 링크(122)  각도가 어진다는 것  1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사

 골 탄 재(126)에  가  1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사  각도가 어

진다는 것 다.

도 8  a-b  참 ,  가락 지(100)는 물체(M)에  지 4  링크(4-bar link)동  [0066]

다.  가락 지(100)가 물체  집   지 동  게 , 도 8  c-d에 도시   같 ,

1 골 링크(112)  2 골 링크(122)가 물체(M)에 여 눌 지게 다. 그러  1 골 링크

(112)  1 골 링크(122)에  가 지고,  여 1 골 링크(112)  2 골 링크(114)

사  각도가 가 고, 1 골 링크(122)  2 골 링크(124) 사  각도가 가 다. 1 골

링크(112)  1 골 링크(122)가 눌 지  2 골 링크(114)가 골 (120)에  가 여 골

(120)가 안쪽  게 다. 연  골 마 (120)가 물체(M)에 고 나 , 2 골 링크

(124)가 말 골 (130)에  가 여 말 골 (130)가 안쪽  게 다. , 2 골 링크

(124)  연결  3 골 링크(128)에  말 골 (130)   동  게 다. 라 , 물체

(M)  에 맞게  가락 지(100)     가 어 물체(M)  안  지   

게 다. 

상과 같  본   실시 에 는 체    등과 같  특  사 들과  실시   도 에[0067]

 었 나 는 본  보다   돕   공  것  뿐, 본  상  실시

에 는 것  아니 , 본  는 야에  통상  지식  가진 라  러  재  다양

   변  가능 다. 라 , 본  사상   실시 에 어 는 아니 , 후

는 특허청 뿐 아니라  특허청  균등 거나 등가  변  는 든 것들  본  사상  

주에 다고  것 다. 

 

100: 물체 상   가락 지[0068]

110: 골 112: 1 골 링크

114: 2 골 링크 116: 골 탄 재

120: 골 122: 1 골 링크

124: 2 골 링크 126: 골 탄 재

128: 3 골 링크 130: 말 골 

131: 말 골  상단 132: 말 골  단

133: 드 140: 보  브라

150: 닥 고 160: 연결 브라
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