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핵심 기술 내용 (기술적 난이도)

다수의 구동기와 센서를 사용하는 일반적인 로봇 그리퍼는 비정형 환경인 제조, 농경, 물류 작업 환경에서 내구성, 신뢰성, 

경제성을 담보하기 어려움. 유연 소재를 활용하여 다양한 물체와 상호작용이 가능한 소프트 그리퍼가 대안으로 제시되었으나 

파지 가능한 하중의 한계, 안정적 파지의 어려움 등의 단점으로 제한적으로만 활용되었음. 제안하는 기술은 플라스틱 띠들의 

상대 회전운동을 통해 직조 구조를 실시간으로 형성/해체가 가능하도록 하여, 가벼운 소재와 단순한 메커니즘으로도 파지 

하중 성능을 극적으로 높일 수 있도록 함. 제안하는 메커니즘은 국내외에서 유사한 사례를 찾아볼 수 없는, 국내에서 독자 

개발한 신개념 그리퍼 메커니즘임. 

기술의 정의

유연하고 가벼운 플라스틱 띠를 독자 개발 기하 구조인 나선 직조(Spiral Weaving)로 엮어 로봇 그리퍼를 구현하는 기술. 

130g의 질량으로 100kg 이상의 물체를 파지하는 등 기존 그리퍼에 비해 수십배 이상의 파지 성능을 가지고 있으며, 고가의 

제어 시스템 구성없이 하나의 구동기로 카드, 과일, 장미, 상자 등 다양한 형상의 물체 포획이 가능함. 또한 단순한 구조로 

구성되어 고장이나 오염에 대하여 강인하기 때문에 높은 실용성을 가지는 그리퍼 기술임.

130g의 무게로 100kg 이상의
물체를 들 수 있는 직조 그리퍼


