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1. 서론 
 
전 세계적으로 뇌졸증환자 등 후천적인 

사고로 손가락을 사용하지 못하는 환자가 
급속히 증가하고 있는 추세이다. 손가락 
환자의 재활정도를 각 손가락 별로 정확하게 
판단하기 위해서는 손가락 힘을 각각 측정할 
필요가 있다. 그러나 현재, 손가락 재활정도를 
측정하는 장치는 두 손가락으로 눌러서 잡을 
수 있는 것이 발표되었을 뿐이다. 원통물체 
잡기 손가락 힘측정을 위한 장치는 각 
손가락의 힘을 측정할 수 있는 힘센서가 
내장되어야 하고, 4 개의 손가락 센서로부터 
출력되는 측정값을 빠른 속도로 처리할 수 
있는 고속 측정장치가 필요하다.  
따라서 본 연구에서는 환자의 각 손가락이 

어느 정도의 힘으로 원통물체를 잡을 수 있는 
지를 측정할 수 있는 원통형 4 손가락 
힘측정장치를 개발하였다. 힘센서를 
원통물체에 내장될 수 있도록 새롭게 
모델링하였고, 유한요소법(FEM analysis)을 
이용하여 힘센서와 원통물체를 잡는 힘을 
정확하게 측정할 수 있는 고속측정장치를 설계 
및 제작하였다. 또한 정상인이 원통물체를 
잡을 때 각 손가락의 잡는 힘을 측정하는 
실험을 실시하였다. 

 
2. 원통물체를 잡는 손가락 힘측정 원리  

Fig. 1 은 원통물체를 잡는 4 개의 손가락 
힘측정원리를 나타내고 있다. 각각의 손가락이 
원통물체 안에 위치한 4 개의 힘센서에 힘을 
가하면 센서는 검지 힘(F2), 중지 힘(F3), 약지 

힘(F4), 소지 힘(F5)이 감지된다. 
 

 
Fig. 1 Four-finger force measuring principle in a 

cylindrical type 
 

3. 원통형 4손가락 힘측정장치   
Fig. 2 는 개발한 원통형 4 손가락 

힘측정장치의 사진을 나타내고 있다. 이것은 
4 개의 힘센서가 내장된 원통물체, 고속측정기, 
컴퓨터 등으로 구성되었다. 4 개의 힘센서의 
하부 고정불록은 원통물체의 내부에 검지, 
중지, 약지, 소지 순으로 각각 고정되며, 
힘센서의 상부 고정블록은 각각의 누름판에 
고정된다. 손가락의 누름판과 간격은 성인손에 
적합하도록 하였다. Fig. 2 에서와 같이 
엄지손가락은 누름판의 반대쪽에 위치하고, 
나머지 4 개의 손가락은 각각의 누름판에 힘을 
가하면, 원통물체에 내장된 각각의 힘센서에 
전달되고 그 값들은 고속측정기에 의해 
측정되어 LCD 에 표시됨과 동시에 컴퓨터로 
보내진다. 
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Fig. 2 Photograph of manufactured four-finger force 

measuring system 
 
4. 원통물체잡기 특성실험 및 고찰  

Fig. 3 은 원통형 4 손가락 힘측정의 방법을 
나타내고 있고, 재활정도는 첫째, 원통물체를 
잡는 4 손가락 각각의 힘으로 판단할 수 있고, 
둘째, 측정되는 모든 손가락의 합력으로 판단
할 수 있다. 특성실험은 우선 20 대의 정상인 4
명의 남자를 대상으로 실시하였다. 측정값은 
모두 3번을 측정한 후 평균한 것이다.  

 

  
 Fig. 3 Photograph of right and left hand position on 

the desk 
 

Table 1 은 오른 손 4 손가락의 원통물체 
잡기 특성실험한 결과를 나타내고 있으며, F-f, 
F-m, F-r, F-l은 각각 검지, 중지, 약지, 소지이고 
Ft 는 4 손가락의 힘을 합한 합력을 나타낸다. 
Table 1 에 나타낸 것과 같이 오른손 검지의 
힘은 약 48.3N, 중지는 약 81.1N, 약지는 약 
57.0N, 소지는 약 28.2N 이었고, 합력은 
214.6N 이었다. Table 1 에 나타낸 것과 같이 
원통물체를 잡았을 때 오른손 손가락의 힘의 
크기 순서는 중지, 약지, 검지, 소지 순이다. 
그리고 실험한 사람 별로 각 손가락의 힘과 
합력이 차이가 있는 것은 사람의 원통물체 
잡는 힘의 차이 때문이다. 정확한 데이터를 
얻기 위해서는 연령대 별로 남자와 여자로 
구분하여 많은 사람의 특성실험이 필요하다. 

 

Table 1 Data of characteristic test of four-finger force 
in right hand. 

 

Men 
four-finger force of right hand(N) Total 

force(N) 
F-f F-m F-r F-l Ft 

A 40.5 78.3 58.8 30.5 208.0 
B 52.0 98.8 71.0 34.5 256.3 
C 37.3 65.3 47.0 26.8 176.3 
D 63.5 82.0 51.3 21.0 217.8 

Avg. 48.3 81.1 57.0 28.2 214.6 
 

5. 결론  
본 논문에서는 정상인과 뇌졸증 환자 등의 

손가락 힘측정을 위한 원통물체를 잡는 원통형 

4 손가락 힘측정장치를 개발하였다. 개발한 원

통형 4 손가락 힘측정장치가 성인의 손가락 힘

측정에 적합함을 확인하였다. 따라서 본 논문

에서 개발한 원통형 4 손가락 힘측정장치는 정

상인의 원통물체 잡기 힘측정을 할 수 있을 뿐

만 아니라 뇌졸중 환자 등 재활중인 환자의 원

통물체 잡기 힘측정을 함으로서 재활정도를 판

단하는데 유용하게 사용될 수 있을 것으로 생

각된다.  
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