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요 약

ISO15754 표준의 개방형 객체 모델링 및 프로파일링 기술을 적용하여 개발할 휴머노이드 로봇의 설계 

및 구현에 대한 개방화된 개발 방법론을 제안한다. 

ABSTRACT

Applies the open type object modeling and a profile ring technique of ISO15754 standards and develops the development 

methodology which liberralizes about plan and embodiment of the humanoid robot which proposes.
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Ⅰ. 서 론 

1960년대에 산업용 로봇이 처음 출현했을 때 로봇은 

단지 정해진 작업만을 반복하는 장치의 개념인 매니퓰

레이터(manipulator)로서 사용이 되었다.

20년이 지난 1980년대 이후 마이크로프로세서의 등

장과 함께 로봇에 대한 많은 연구들이 시작되면서 로

봇은 단순 작업만을 반복하는 장치가 아닌 다양한 목

적 및 용도를 가지고 있는 대상으로 인식되어 개발되

기 시작했다.

로봇에 대한 기술 및 인식이 다양하게 변화하면서 인간

은 점차 로봇과 인간을 연관시키기 시작하였으며, 이로부

터 인간을 닮고 인간의 행위(behaviour)를 모방할 수 있는 

로봇을 지칭하는 휴머노이드 로봇(humanoid robot)이 등

장하게 되었다[1][2][3]. 현재 개발된 대표적인 휴머노이드

형로봇으로는 일본 혼다사(Honda)의 아시모(ASIMO)[4][5]

와 한국과학기술원의 휴보(HUBO)[4][5]가 있다. 아시모는 

현재까지 개발된 국내외 휴머노이드 로봇들 중 가장 우수

한 것으로 알려져 있다.

현재 휴머노이드 로봇기술은 로봇의 제작과 기술의 

구현에만 초점이 맞추어져 있으며, 로봇 개발을 위한 

분석, 설계, 구현, 통합 등의 개발 메커니즘들에 대한 개

방화된 방법론은 개발되어 않았다는 문제점이 있다.

본 논문에서는  ISO15754 표준의 개방형 객체 모델링 및 

프로파일링 기술을 적용하여 개발할 휴머노이드 로봇의 설

계 및 구현에 대한 개방화된 개발 방법론을 제안한다.
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그림 1. 휴머노이드 로봇 팔의 리소스 통합모델
Fig. 1 The humanoid robot sells the source integrated model

Ⅱ. 휴머노이드 로봇 팔 통합 모델

본 절에서는 휴머노이드 로봇 팔에 대한 요구조건들

을 기반으로 개발한 휴머노이드 로봇 팔에 대한 설계 

모델을 개발한다[3][4][5]. 표 1은 현재 개발된 국내외 

휴머노이드 로봇 팔의 구조에 대한 분석과 인간 형태

학적 구조에 대한 분석을 통하여 유도되는 휴머노이드 

로봇 팔에 대한 기본 요구 조건을 나타낸다.

2.1 휴머노이드 로봇 팔 통합 모델

ISO15745 표준은 AIF(Application integration mo-

del)로서 표현하는 개방형 시스템 통합모델로서 개발 

시스템을 정의하고 있다. AIF 통합모델은 다시 프로세

스 통합모델, 데이터 교환모델, 리소스 통합모델로 나뉘

어지며, 이와 같은 세부 모델들 중 시스템의 외적인 구

조는 리소스 통합모델[3][4][5]로서 정의하도록 표준화

하였다. 본 논문을 통하여 개발할 휴머노이드 로봇 팔

의 외적인 구조 및 구성은 ISO15745의 리소스 통합 모

델의 규칙을 사용하여 그림 1과 같이 정의한다.

표 2. 휴머노이드 로봇 팔의 구현을 위한 요구조건
Table 2. Requirements for the implementation of 

humanoid robot arm

항목 요구조건 이유

팔의 
형태 모듈 구조

- 팔 구조의 간소화 및 케이블 배선 문제 
해결

자유도 5～7 자유도 - 인간 구조 기반의 최적 행위 구현

액추에
이터 AC 서보모터 - 고정도 제어 및 관절의 영구적인 사용

제어 
네트워
크

고속 네트워크 - 고속 데이터 처리

모션제어 
네트워크

- 모션제어 성능 향상 및 다축 관절 
동기화

시리얼 
네트워크

- 인간 신경계 구조, 케이블 배선 제거, 
모듈화 구현

본 논문에서 정의한 ISO15745기반의 휴머노이드 로

봇 리소스 통합 모델은 컴포넌트 (Component), 통신, 

환경, 인간, 재료(Material) 등의 5가지의 통합 모델들로

서 정의가 되는데 이중 로봇 팔에 대한 리소스 통합모

델은 팔의 구성요소들을 정의하는 컴포넌트 통합모델, 

로봇 팔 제어를 위한 개방형 네트워크들을 정의하는 통
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인간 뇌 = 로봇 

프로세서

인간 신경 = 

통신 네트워크

인간 근육 ,감각 = 

액추에이터, 센서

그림 2. 휴머노이드 로봇 팔 동작 액티비티 모델
Fig. 2 The humanoid robot sells the operational misfortune mote expense mote model

신 통합모델, 로봇 관절 및 링크를 구성하는 재료 등을 

정의하는 재료 통합모델 만을 사용하여 정의하였다.

2.2 휴머노이드 로봇 팔 데이터 처리 모델 

인간의 경우 운동에 대한 최종처리를 담당하는 대뇌

(Cerebrum processor)는 신체의 운동을 조절하는 메인 

프로세서로서, 전두엽(Frontal lobe)을 일차운동영역으

로 지정하여 척수로 정보가 전달이 되고 정보전달 여부

와 근육에 대한 움직임을 처리를 담당한다. 소뇌

(Cerebellum processor)는 움직임에 대하여 대뇌에서 

정보를 받아 지속적으로 움직임에 대한 교정을 실시한

다. 인간의 내적 처리구조를 기반으로 하는 휴머노이드 

로봇 팔의 효율적인 구동을 위하여 로봇의 모든 움직임

을 최종적으로 처리하는 곳을 전두엽으로 통합적으로 

정의하며, 소뇌는 움직임 교정 및 정보전달 프로세서로 

정의한다. 

본 논문에서는 이와 같은 처리구조를 기반으로 휴머

노이드 로봇 팔의 동작을 위한 내부 시스템의 행위를 

기술하는 모델을 정의하며 이러한 모델에 대한 기술은 

ISO15745 표준안에서 정의하는 UML 액티비티 모델을 

사용한다. 

그림 2는 인간의 신경학적, 형태학적 처리 구조를 

기반으로 하는 휴머노이드 로봇 팔의 행위 모델을 나

타낸다.

휴머노이드 로봇 팔 동작은 초기 이동 명령을 지령하

는 인간의 전두엽에 해당하는 로봇의 제어 프로세서에

서 인간의 간뇌(Diencephalon Processor)에 해당하는 

로봇 프로세서의 동작 정보를 기반으로 로봇 팔에 대한 

동작을 처리한다. 팔의 동작명령은 척추신경에 해당하

는 통신네트워크를 통하여 팔 근육의 모터 구동을 위한 

동작 정보를 전달하고 센서를 통하여 오차정보를 수정

한다. 오차정보 수정은 소뇌를 통하여 근육의 감각신경

으로부터 전달되는 정보를 받아 근육의 힘과 방향을 무

의식적으로 조절하는 것과 같이 소뇌를 통하여 움직임

에 대한 피드백을 지원하도록 한다.

2.3 휴머노이드 로봇 팔 통합 모델

인간의 구조를 기반으로 한 휴머노이드 로봇 팔의 
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그림 3. 휴머노이드 로봇 팔 통합 클래스 모델
Fig. 3 The humanoid robot sells the integrated class model

최종 설계모델은 그림 2의 휴머노이드 로봇 팔 동작 시

나리오 모델을 기반으로 팔의 동작 및 제어 컴포넌트들

의 분석을 통하여, 휴머노이드 로봇 팔의 전체 구조를 

설계한다. 그림 3은 실제 개발할 휴머노이드 로봇 팔의 

구조에 대한 통합 클래스 모델이다.

그림 3의 개방형 구조의 휴머노이드 로봇 팔의 설계 

모델은 ISO15745 표준에서 제시하는 클래스 모델로서 

표현하며, 세부적인 클래스들의 구조는 인간의 형태학

적, 신경학적 구조를 기반으로 하고 있다. 또한, 클래스

들의 속성 및 오퍼레이션(Operation)들은 그림 5의 휴

머노이드 로봇 동작 시나리오 모델을 통하여 기술하였

다. 휴머노이드 로봇 팔의 통합 모델[3][4][5]의 세부 구

조는 어깨, 팔꿈치, 손목 등의 관절로 구성되며, 관절들

은 모터, 센서, 링크, 조인트, 기어헤드(감속기), 네트워

크 인터페이스와 같은 6가지 클래스로 구성된다.

Ⅲ. 결론 및 향후 과제

본 논문에서는  ISO15754 표준의 개방형 객체 모델

링 및 프로파일링 기술을 적용하여 개발할 휴머노이드 
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로봇의 설계 및 구현에 대한 개방화된 개발 방법론을 

제안하고 그 내용을 검증하였다. 
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