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1. 서론 

 
EMG 신 는 근  동에 라 생 는 신

, 애 에게 착  공 , 다리  어하  한 

한 보가  수 어 내  연 가 시도 고 다. 

  한 산업   해 상  근  움직

과  움직  동 하여 간-  업 업

 시도하 는 연 가 근 각 고 다.1 

 EMG 신 는 가 많고 신 에  변수가 많

아 근 에  계측  신  어에 한 보  

뽑아내는 술  핵심 라 하겠다. 한 보란 근  

생하는 , 트 크, Limb 피 스, 상 는 운동

 등 , 러한 보  얻  해 는 신   

필 하여 그 도  악하는 것  하다. 2 한편, 간

과  업  해 는  신 달 는 공간  한

계  갖  문에 무  통한 신  달  하다. 

 본 연 에 는 고가  EMG 신 보드  체 하고 

신  무   에 달하여  움직  어하고

 한다. 무    사람    하여 꿈치

 flexion-extension (F/E)  가능한 1 도 2 향 

  단순  한다. 사람  에 EMG  달고 움직   

무  신 에 하여   사람  그리는  

라 갈 수 도  알고리  개 하고  한다. 
 

2. 시스템 성 
 

 운동에  근 에   근 도  계측한 후, 

 뉴 트워크에 하여  치  한다. 

 각도는 블루 스  하여 무    어

에 달 어   치  어한다.(Fig. 1) 

 

  
Fig. 1 Block diagram of position control of robot arm using 

wireless EMG 
 

2.1 EMG 보드 

상 EMG 비는 피가 커  에 어 움  고 

EMG 신  하  해 는 신 처리가 필수 다. 

 해결하  하여 EMG  신 처리보드  Fig. 2,

 Fig. 3 에 도시   체 하 다. 건 지  동

할 수 도  한  EMG 보드  필  내 하

고 어 가  신 처리 없  근  도  한

다.  극  과 염 트  액 에  과 

탄 막  학 시   염  사

하 다. 극에  계측  미 압  에  AD620 계

측 폭 칩  폭 어 EMG 보드  달 다. 보드에 는 

 거  해 원격리  한 후, 계측 폭 칩  

다시 신 폭  하고 드 스 필 링 한다.  신  

하여 컷 프 주 수 약 1.7Hz  역 필 링  수행하

여  신  만들어낸다.  보드  칩들  

 해 리  동  보드는 +10V, -10V, +15V  

칩 공 압  만들어 내  한  내 하고 다. 

 

 

Fig. 2 Sensor Part 

 

 

Fig. 3 EMG board 

 

Fig. 4 는 본 연 에  직  한 EMG 보드  EMG 

신 ( )  상 EMG 계측 비  Delsys 사  Bagnoli-16 

EMG system  EMG 신  비 한 것 다.  비에  계

측  신  크   거  동  함  할 수 

다.  보드에는 약간  트 가 찰 었

 한 어신  만들어내는 는 문 가 없었다. 
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Fig. 4  Comparison of EMG signals measured from our EMG 

board (top) and Delsys Bagnoli-16 EMG system(bottom) 

 

2.2 로봇 팔과 제어  

Fig. 5 는 꿈치  flexion-extension(F/E) 운동  가능하

도   실험   과 DSP  착한 어 다. 

EMG 신  DSP  아  뉴럴 트워크  하여 

치  한다.  치 보가 무  암  DSP

어 에 달  PID 어  DC  피드  어하여 

 각도  그  라가도  어한다.   리 

  개  하여 사람  각도    각도

 측 하 다. 

 

Fig. 5  Robot arm and DSP controller 

 

Fig. 6  Three layer neural network model 

 

 

2.3 신경망 학습 

Matlab   프 게   하여 신경망  

학습하 다.3 근  EMG 신 들  신경망  , 

 각도는 치  하여 신경망  학습하여 내  가

치  계산하 다.  학습  하여 꿈치 F/E 운동에 

하는 3 개 근  근 도 들  하  학습

 통해 계산  가 치  하  꿈치  각도가 

 다. (Fig. 6) 
 

3. 결론 
 

EMG  신 처리보드  체 하여 무  

계  운동  어하  한 플랫폼  하 다. 사람

  운동에 한 3 개  근 신  사 하여  

 각도  하는 신경망  하는 에  근

신   각도  연  지 않아 차가 크게 

측 었다. .  운동  경우는 EMG 신 만 도 

한 각도 어가 는 것  보아 1,  운동과 

계  운동  동 시키는 에 어  새 운 근  

필 하다고 단 다. 향후,   각도 보  측 할 

수 다고 가 하고 사람  각도 보    재 

각도 차  계산하여 EMG 신 과 병행하여 지 어

  하여   어하는 연  통해 

 근  신 에 한 계  운동 동   수행하  

한다. 4 

 

후  
 연 는 한동 학  2007 도 내연  지원  수
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