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서론1.

현재 다품종 소량 생산 구조를 가지는 지능형 서비스

로봇 시스템 개발을 위해서 로봇 핵심 부품의 모듈화를

통한 개발 용이성 확보와 개발기간 단축 핵심 부품의,

고 신뢰성 확보를 통한 저가격화의 구현을 목적으로 로

봇 구동 핵심모듈의 수요가 이루어지고 있다 또 로봇.

구동모듈의 수요에 대응하면서 시장창출을 이루기 위해

서는 다관절 로봇에 신속하게 적용하기 위한 다관절 액

추에이터로의 기능적 복합화와 관절레벨에서의 신뢰성

확보가 이루어져야 하며 로봇 시장에 직접 적용이 가,

능할 수 있는 액추에이터의 개발이 필수적이다. 로봇을

구성하는 다자유도 관절의 직접제어의 용이성 확보를 위

하여 다자유도 동작 메커니즘을 가지며 드라이버 및 제,

어기 감속기 센서처리모듈 통신모듈을 일체화하여 통합, , ,

한 가 개발됨으로써 다자유도의 동Smart Joint Actuator

작 공간을 가지는 관절 동작을 위하여 추가적 메커니즘,

설계 및 복수개의 의 개별제어 없이 로봇 관절동Actuator

작의 구현 유연성이 높아진다.

유성감속기기어설계2.

외경 급로봇용유성감속기개발에관한연구90mm

An investigation on development of the diameter90mmplanetary gearhead for robot
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유성감속기구조설계및제작3.

결론4.
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