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과제개요

본 프로젝트는 사용자의 손동작을 카메라로 인식하고, 이를 로봇손의 움직임으로 변환하는 손동작 인식 기

반 텐던 구동 로봇손을 제작하는 과제이다. 사람 손의 힘줄 구조를 모방하여 실 또는 와이어를 당겨 손가락을 

굽히는 텐던 구동 방식을 적용하였으며, 이를 통해 사람 손과 유사한 굽힘 동작을 구현하고자 하였다.

과제목표 및 필

요성

본 과제의 목표는 카메라로 사람 손의 움직임을 인식하고 이를 텐던 구동 방식의 로봇핸드 제어에 적용하는 

시스템을 구현하는 것이다.  텐던 방식은 사람 손의 근육과 힘줄 구조를 모사할 수 있어 가볍고 유연한 동작 구

현에 유리하지만, 단독으로는 정밀한 제어와 안정적인 반복 동작에 한계가 있다. 반면 모터 구동 방식은 구동

력을 직접 제공하여 제어가 비교적 안정적이고 반복성이 높다는 장점이 있다.  따라서 본 과제에서는 텐던 구

조의 유연성과 모터 제어의 정확성을 함께 활용하여, 보다 실용적인 로봇핸드 시스템을 구현하고자 한다.기

존의 장갑형 센서나 고가 장비를 이용한 방식은 비용이 높고 착용 불편, 유지보수 문제 등이 있다. 이에 비해 

카메라 기반 방식은 비접촉식으로 손동작을 인식할 수 있어 편리하고 경제적이다. 따라서 본 과제는 손가락 

굽힘과 엄지의 대립 움직임을 분석하여 로봇핸드에 반영함으로써 보다 직관적이고 효율적인 제어 시스템을 

구현하는 데 목적이 있다.

과제내용 본 과제에서는 먼저 텐던 방식의 로봇핸드를 구성하고 다이나믹셀과 서보모터를 이용해 손가락 굽힘과 엄지 

움직임이 가능하도록 설계한다. 이후 카메라와 MediaPipe를 활용해 사람 손의 랜드마크를 추출하고 손가락 
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신청인(팀장) : 이종현 이종현    /   지도교수 : 이상열 (인)

굽힘 정도와 엄지 위치를 계산한다. 계산된 값은 로봇핸드 모터 제어값으로 변환되어 실시간으로 동작에 반

영된다. 또한 캘리브레이션과 필터링을 적용하여 흔들림을 줄이고 제어 안정성을 높인다.

과제결과
손동작 인식 기반 텐던 구동 로봇손을 제작하고, 인식값을 모터 제어값으로 변환하여 굽힘 동작을 구현하였

다.

활용방안 및 기

대효과

본 과제는 손동작 인식, 영상처리, 로봇 제어를 결합한 융합형 시스템으로 교육 및 연구 분야에 활용할 수 있

다. 또한 향후 원격조작 시스템, 지능형 로봇핸드 기술의 기초 연구로 확장 가능하다. 기대효과로는 저비용 비

접촉식 로봇핸드 제어 기술 확보, 실시간 손동작 추종 시스템 구현, 그리고 기계·제어·영상처리를 융합한 설

계 경험 축적이 있다.

결과물 사진

제작한 로봇 손의 결과물 사진이다. 제작한 로봇손을 제어하기 위한 프로그램 사진이다.

위와 같이 캡스톤디자인 교과목 결과보고서를 제출합니다.
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