


교재 소개

본교재는로봇매니퓰레이터에대한이론및실험실습을다루고있다.교재는

1장기구학, 2장로봇동역학및궤적생성, 3장위치제어, 4장로봇힘제어, 5장

영상센서를 이용한 매니퓰레이터 제어로 총 5개의 장으로 구성되어 있다. 각

장은 이론에 대한 설명과 실험실습으로 나누어져 있다. 실험실습 부분은 학생

들이 쉽게 따라해 볼 수 있도록 단계별로 상세한 설명이 되어 있고, 또한 예상

실험결과들을포함하여학생들본인의결과와비교해볼수있도록하였다.이

론 부분은 뒤의 실험실습에 꼭 필요한 내용을 포함하여, 로봇 매니퓰레이터에

있어서 중요한 내용들을 담고 있다.

1장기구학에서는 로봇 매니퓰레이터를수학적으로기술하는방법들에 대

해서다루며,관절각도와로봇끝단간의위치및회전과의관계를배우게된다.

2장에서설명되는로봇동역학은로봇의관절에가해지는토크와관절들의움

직임의 관계에 관한 것이다. 동역학 유도 방법들, 순동역학 및 역동역학, 선형

동역학들의 주제들을 다룬다. 마지막으로 궤적생성에서는 주로 다항식을 이

용한방법을설명한다. 3장위치제어에서는먼저로봇제어에서많이사용되는

비례미분제어를설명한후,로봇의관절공간과작업공간각각에서의위치제어

방법들을 소개한다. 4장 로봇 힘 제어에서는 로봇이 접촉을 하고 있는 경우에

있어서, 직접 힘을 제어하는 방법, 강성을 제어하는 방법, 마지막으로 임피던

스 제어를 다룬다. 마지막 장은, 영상인식을 사용한 로봇제어 방법들, 그리고

이에필요한카메라모델과교정,이미지추출및매칭,그리고 3차원복원들의

내용으로 구성되어 있다.
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