
한국정밀공학회지  제 38권 제 9호 pp. 701-705 September 2021 / 701

J. Korean Soc. Precis. Eng., Vol. 38, No. 9, pp. 701-705 http://doi.org/10.7736/JKSPE.021.041

ISSN 1225-9071 (Print) / 2287-8769 (Online)

하모닉 드라이브용 올댐 커플링 비틀림 성능해석
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The robot industry has greatly improved over the past 50 years. It is expected that in the era of the 4th industrial revolution

the field of applying robots will expand. Motors are essential in order to operate and control robots. However, robots’

precision requires the application of robot reducers. In particular, many types of harmonic drive reducers have been applied

to robots. Harmonic drive reducers have theoretically zero-backlash, but they actually exist for tolerances of Oldham

coupling parts. In this paper, dynamic analysis adapted dimensional tolerances of oldham coupling was used to figure out

the system backlash characteristics of harmonic drives.
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1. 서론

지난 반세기 동안 로봇 관련 기술은 발전을 거듭해 왔으며, 4

차 산업혁명을 대표하는 인공지능, 사물인터넷 등과 융합하여 초

연결 사회로의 진입을 앞두고 있다. 이는 산업용 및 협동 로봇의

수요가 증가하는 미래를 예상할 수 있다. 이러한 로봇의 동력 전

달 구동계로는 하모닉 드라이브가 주로 사용되고 있는데, 무게

및 부피 대비 큰 감속비와 높은 정밀도를 얻을 수 있는 장치이며,

이 감속기 역시 점점 수요가 증가할 것으로 예상하고 있다.1

하모닉 드라이브는 3개의 주요 서브시스템으로 구성하고 있

는데, 웨이브 제네레이터(Wave Generator), 플렉스 스플라인

(Flex Spline) 그리고 서큘러 스플라인(Circular Spline)으로 구성

되어 있다. 동력의 인풋을 전달받는 웨이브 제네레이터는 타원

형 캠과 유연한 내외륜을 가지는 볼 베어링이며, 이는 타원 운

동을 발생시키는 장치이다. 플렉스 스플라인은 유연한 재질의

컵과 같은 형상이며, 그 끝부분에는 기어가 생성되어 있다. 플렉

스 스플라인과 조립이 되는 서큘러 스플라인은 안쪽에 기어 형

상을 가지고 있으며, 플렉스 스플라인보다 강체 특성을 가지고

있다. 웨이브 제네레이터 시스템에 존재하는 올댐 커플링의 역

할은 로봇의 인풋 회전 축과 하모닉 드라이브간 회전축이 일치

하지 않는 상황이라 하더라도 회전력을 전달할 수 있으며, 이러

한 축 공차에 의한 영향을 줄일 수 있는 부품이다.

하모닉 드라이브 관련 연구 동향을 살펴보면, 1955년 C. Walton

Musser에 의해 고안된 이래로, 플렉스 스플라인의 치형, 탄성 베

어링의 구조, 감속기의 마찰 및 기어물림, 플렉스 스플라인의 재

료, 플렉스 스플라인의 구조 및 내구해석과 진동 특성에 관련한

연구가 주로 이루어져 왔다.2-6

그러나 실제로 구동축의 첫 부분인 올댐 커플링에 대한 연구사

례를 찾아보기가 어려웠다. 아마도 메인 구성품들에 비해 연구 중

요성은 낮을 수 밖에 없을 것이라 생각한다. 하지만 하모닉 드라

이브의 백래시는 구동 시스템적인 관점에서 봤을 때 올댐 커플링

의 부품별 공차에 의한 영향성이 높다고 판단하였다. 

그 이유로는 서큘러 스플라인은 주로 축이 고정되어 있으며,

보통은 플렉스 스플라인이 회전하면서 상하 방향으로 변위 중

첩이 발생하며, 그로 인해 백래시가 상쇄되는 시스템적 특성을

가지고 있기 때문이다.
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따라서 본 논문에서는 웨이브 제네레이터의 한 서브시스템인

올댐 커플링 시스템의 부품 공차에 따른 하모닉 드라이브의 백

래시값에 대한 영향도를 확인하기 위해 시스템 동역학 해석을

수행하였으며 그 결과를 검토하였다. 

2. 하모닉 드라이브용 올댐 커플링

2.1 하모닉 드라이브 구성

하모닉 드라이브 시스템은 Fig. 1과 같이 웨이브 제네레이터,

플렉스 스플라인 그리고 서큘러 스플라인으로 크게 3가지의 서

브시스템으로 구성되어 있다.

웨이브 제네레이터는 플렉스 스플라인이 조화 운동을 할 수

있도록 타원의 형태로 되어 있으며, 외륜이 유연한 특수한 베어

링이 탑재되어 있다. 플렉스 스플라인은 탄성을 가지는 컵 형상

의 기어로 되어 있으며, 이 역시 탄성 변형 운동을 쉽게 할 수

있도록 연신율이 높은 재질로 되어 있다. 마지막으로 플렉스 스

플라인의 외치차 기능을 하는 서큘러 스플라인은 플렉스 스플

라인에 비해 강한 재질의 특성을 가지고 있다.

2.2 웨이브 제네레이터의 구성

하모닉 드라이브의 웨이브 제네레이터를 구성하는 부품은,

올댐 커플링(인서트, 허브, 플러그 및 커브드 와셔로)과 타원 베

어링으로 구성되어 있다. 

그 중에서 올댐 커플링을 구성하는 부품으로 Fig. 2와 같이

허브, 인서트, 그리고 타원 캠이다. 추가적으로 회전축 방향으로

미세한 복원력을 주는 커브드 와셔가 1개 존재하고 있으며, 이

것의 기능은 웨이브 제네레이터 조립체가 밀착시키는 기능을

담당하는 역할을 하고 있다.

3. 올댐 커플링 시스템 해석 모델링

3.1 해석 모델링 구성

하모닉 드라이브 CSG/F 타입에 적용된 올댐 커플링을 선정

하였으며, 허브(Hub), 인서트(Insert), 오발 캠(Oval Cam)을 유

연체(Flexible Body)로 생성하였다. 이는 백래시를 확인하기 위

해 부품의 거동 특성 뿐만 아니라 변형에 의한 효과를 고려하기

위한 목적이다.

유연체 모델의 검증을 위해 해석 모델의 메쉬 사이즈를 0.5/

1.0/1.5/2.0 mm로 선정하였고, 그 수렴성 검증을 위해 허브를 선

정하였다.

검증해석 모델은 허브의 끝쪽을 그라운드(Ground)와 구속하

고, 키홈의 한 부분에 단위 하중(Force)을 인가했을 때, 메쉬 사

이즈에 따른 변형량에 대한 수렴성 검토를 Fig. 3과 같이 수행

하였다.

한쪽이 구속되고 다른 한 쪽에 힘을 주게 되었을 때, 가장 변

형이 많이 일어나는 지점을 선정하였으며, 그 변형량을 측정하

였다.

1.0 mm 이하의 메쉬 사이즈를 적용 시 변형량이 일정하게 수

렴하는 특성을 나타내고 있기 때문에 해석상에 문제는 없으나,

단위 하중이 적용되는 키홈 부분을 모델링할 때 접촉 정밀도를

고려하여 최소 3개 이상의 레이어가 있는 것이 시스템 접촉 측

면에서 안정적이므로 메쉬 사이즈를 0.5 mm로 적용하였다.

그리고 허브, 인서트, 오발 캠은 공통적으로 키와 홈의 구조

로 토크를 전달하는데, 허브와 인서트, 인서트와 오발 캠 사이에

는 각각의 위상차가 180o로 되어 있으며, 이 두 부분의 접촉력

에 의해 병진 조인트의 효과를 얻을 수 있다. 

Fig. 4와 같이 각 부분의 접촉 서피스를 정의하고, 실제 접촉이

Fig. 1 Components of the harmonic drive

Fig. 2 Components of the wave generator (W/O curved washer)

Fig. 3 Convergence test with mesh size

Fig. 4 Contact definition points for simulation
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일어나는 부분들에 대해서 접촉 요소로 모델링하였고, 허브와

인서트는 알루미늄 계열, 오발 캠은 스틸 계열로 Table 1과 같

이 물성치를 적용하였다.

3.2 해석 구동 조건

여러 가지 구동 시스템의 비틀림 특성을 확인하기 위해 인풋

(Input)쪽을 구속하고, 아웃풋(Output)쪽에는 토크를 인가하여

토크-각도 선도를 주로 검토하고 있다. 

해석 모델에서 인풋쪽은 허브의 키홈 부분에 노드를 정의한

뒤 그라운드와 구속하여 움직이지 않도록 한다. 아웃풋쪽은 오

발 캠의 외곽부의 노드와 회전 조인트를 그라운드와 연결한다. 

하모닉 드라이브에서 오발 캠은 탄성 베어링(Elastic Bearing)

의 내륜(Inner Raceway)과 압입하여 회전하게 된다. 해석 모델

에서 출력쪽의 구동 조건을 선정하기 위해 하모닉 드라이브사

의 카탈로그 데이터를 활용하였다.7

구동 토크는 CSG/F 타입 사이즈 17의 자료를 참고하여 기어비

80대 1의 조건 구동 시 적용 토크는 24 Nm임을 알 수 있었다.

하지만 이 토크를 그대로 해석에 적용할 수 없다. 그 이유는 올

댐 커플링에 적용되는 토크는 감속비로 나눈 값의 토크가 작용

하게 된다.

그 이유는, 올댐 커플링은 단지축의 엇갈림이 있을 경우 그

공차를 흡수하는 역할을 하기 때문에, 하모닉 드라이브 시스템

에서 감속기능을 나타내지 않고, 단지축의 동력 전달 역할만 수

행하고 있으며, 감속이 이루어지는 부분은 플렉스 스플라인과

서큘러 스플라인 부분에서 발생한다.

그리고 구동 조건을 부여할 때는 아웃풋쪽에 0.3 Nm의 토크

를 식(1)과 같이 사인파의 조합 형태로 구동시킨다.

T(output) = sin(time × 2π)*0.3 Nm (1)

3.3 공차를 고려한 해석 조건

실크햇 및 컵 타입의 하모닉 드라이브의 백래시는 올댐 커플

링에서 발생하는 시스템이다. 특히 앞서 허브와 인서트, 그리고

인서트와 오발 캠이 접촉하는 키홈 부분의 공차의 설계 공차에

따라 백래시의 값이 발생하게 된다.

17형번의 감속비 80 기준을 적용할 경우, 백래시는 13 arc.sec

(1 arc.sec는 1/3,600o를 의미)의 값을 가지게 된다. 올댐 커플링

의 아웃풋측에서의 백래시는 이 값에 감속비를 곱한 17.333

arc.min (1 arc.min은 1/60o를 의미)로 예상할 수 있다. 이 값을

나타내는 최대 공차값을 해석을 통해 찾아보고자 한다.

실제 캐드 모델에는 공차가 없으며, 공차 효과를 주기 위해,

해석 모델링 시 접촉 부분을 공차만큼 이동(Offset)시키는 기능

을 활용하면 공차의 효과를 볼 수 있다. Fig. 5에서 “Offset” 부

분의 값인데, 0 부터 22 µm까지 증가하면서 해석 조건을 실시

해 보았다.

4. 시스템 해석 결과

4.1 백래시의 정의

회전하는 기구의 백래시는 기어에서의 백래시와 다른 개념의

내용이다. 입력축을 고정한 상태에서 고정축에 사인파의 토크를

인가하면, 이론적으로는 히스테리시스가 발생하지 않는다. 하지

만 실제 시스템에서는 공차에 의해 발생하는 히스테리 시스를

백래시라고 정의한다. 또한 이 백래시는 토크-각도 선도를 Fig.

6과 같이 세로축의 값의 차로 정의한다.8

4.2 공차에 따른 해석 결과

올댐 커플링에서 접촉이 일어나는 키와 홈 부분의 공차가 0

인 경우 이론적으로 백래시는 0이 된다. 다만 입력축을 고정하

고, 출력축에 가해진 토크에 의한 비틀림 강성이 나오는 것을

확인하였다. 그리고 하모닉 드라이브사에서 제공하고 있는 백래

시값을 만족시키는 공차값을 찾기 위해 22 µm의 값을 해석 모

델에 적용하였을 경우, 백래시값이 17.4 arc.min을 나타나는 것

을 확인하였으며, 공차에 따른 백래시의 경향성은 선형 특성을

Table 1 Properties of the oldham coupling components

Hub & Insert Oval cam

Young’s modulus [GPa] 71 210

Poisson’s ratio 0.33 0.29

Density [g/cm3] 2.63 7.83

Fig. 5 Contact option for setting tolerance (Example)

Fig. 6 Definition of backlash
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나타내고 있다.

Fig. 7의 데이터를 바탕으로 공차에 따른 백래시를 정리하면

Table 2와 같은 데이터를 얻을 수 있다.

Fig. 8과 Table 2로부터 공차에 따른 백래시값은 거의 선형

함수를 나타내는 것을 확인할 수 있다. 이 결과로부터 하모닉

드라이브의 출력축의 최대 백래시값은 22 µm일 때 발생한다.

그리고 감속비를 역산하여 검토해보면 감속비가 클수록 백래

시값이 작아지는 경향이 나오는데, 이는 인풋쪽의 백래시값이

감속비로 나누어지기 때문문에 역으로 저감속비인 30대 1의 경

우가 가장 백래시가 크고, 고감속비를 적용할 경우 150대 1의

경우라 가정하면 실제 30대 1의 1/5 수준으로 백래시가 작아진

것을 알 수 있다.

5. 결론

하모닉 드라이브 시스템을 구성하고 있는 부품 중에서 탄성

변형이 일어나는 플렉스 스플라인 그리고 서큘러 스플라인의

특성에 대해서 연구한 사례는 많았지만, 이번에는 입력 부분의

올댐 커플링에 대해서 연구하였다. 

하모닉 드라이브에서 발생하는 백래시는 올댐 커플링의 기구

공차에 기인하여 발생하는 것을 해석 결과로부터 확인할 수 있

었다.

하모닉 드라이브사의 카탈로그 자료와 해석 검증을 통해 알

게 된 사실은 하모닉 드라이브 시스템에서 발생하는 백래시의

값은 매우 작은 값이며, 만일 발생하더라도 하모닉 드라이브 시

스템에서는 플렉스 스플라인이 상하 운동을 하며 상쇄되는 부

분이 있고, 최종 감속비가 큰 시스템이기 때문에 입력단에서 발

생하는 백래시의 영향은 작게 된다.

하모닉 드라이브사에서는 감속비에 따른 올댐 커플링 사양을

따로 만드는 것이 아닌, 동일 형번에서는 동일한 올댐 커플링을

적용하는 것을 해석 결과로부터 추정할 수 있다. 따라서 하모닉

드라이브 시스템의 기구적 백래시를 최소화하기 위해서는 가급

적 고감속비 모델을 적용하는 것이 백래시 측면에서 유리하다

고 할 수 있다.
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