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터널링 효과를 이용한 초정밀 공작기계에서 공구 좌표계 설정 

Work Coordinate Setup in Ultra-precision Machine Tool Using Tunneling Effect

유한들1, 맹상진1,#

 Handeul You1, and Sangjin Maeng1,#

1 홍익대학교 기계시스템디자인공학과 (Department of Mechanical and System Design Engineering, Hongik University)

# Corresponding Author / E-mail: sjmaeng@hongik.ac.kr, TEL: +82-2-320-3058

ORCID: 0000-0001-9166-7297

KEYWORDS: Tunneling effect (터널링 현상), Work coordinate setup (공구 좌표계 설정), Measurement (측정), Machine tool (공작기계)

Work coordinate setup is a time-consuming and difficult task in ultraprecision machining. The setup process determines the

precision and tolerance of the machined parts. In ultraprecision machining, the table can be moved in the nanometer range,

but the accuracy of the measuring device has not reached the nanometer accuracy range. Although several measurement

methods have been proposed, the attained precision is still insufficient. Some methods also lose the precision when the

sensor is changed with the tool after the work coordinate setup is completed. A work coordinate setup method proposed in

this study could improve the precision and the measurement process using electron tunneling. Since the method can use the

tool as a sensor probe, the changing process does not degrade the measurement precision. In addition, the proposed method

can theoretically detect the distance between the tool and the workpiece in sub-nanometers like a scanning tunneling

microscope. The simple system requires a precision current amplifier capable of measuring electron tunneling current in the

picoampere to nanoampere range and a power supply. The method, installed on an ultra-precision machine tool, was tested

on WC and aluminum material. The accuracy of the method was evaluated for applied voltage.
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1. 서론

광학 부품과 정밀 부품을 사용하는 제품의 수요가 증가하면서

초정밀 가공 기술의 수요 또한 증가하고 있다[1,2]. 수십에서 수

백 나노미터 수준의 정밀도를 요구하는 부품을 가공하기 위해

공작기계의 정밀도는 발전하고 있지만, 공작기계의 부가 장치들

의 정밀도는 공작기계의 정밀도에 미치지 못하는 상황이다[3].

부가장치 중 공구와 공작물 사이의 거리를 측정하여 공구 좌표

계를 설정하는 시스템은 가공 정밀도에 영향을 미치는 중요한

장치이다[4]. 터치 프로브 타입의 공구 좌표계 설정 시스템은 공

작기계에서 산업에서 널리 사용되고 있지만, 측정 시스템의 정밀

도는 초정밀 공작기계의 정밀도에 미치지 못하는 상황이다. 이러

한 간극을 좁히기 위하여 여러 연구팀에서 공구 좌표계를 설정

하기 위한 여러 센서를 이용한 측정 방법을 개발하였다. 

공구와 공작물 사이의 거리를 측정하는 센서의 방식은 접촉 방

식과 비접촉 방식으로 나뉜다. 접촉 측정 방식은 공구와 공작물이
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접촉하면서 발생하는 물리적 혹은 전기적 반응을 관측하여 접

촉 여부를 판단하는 방식이다. 가속도 센서, 음파 센서, 전류 센

서, 공구 동력계와 같이 공구와 공작물이 접촉하면서 발생하는

진동이나 반발력, 전기 저항의 변화를 측정하여 접촉 여부를 판

단한다. Roy et al.은 가속도 센서를 머시닝 센터의 스핀들에 장

착하여 공구와 공작물이 접촉할 때 발생하는 스핀들의 떨림을

관측하여 공구와 공작물 사이의 접촉여부를 판단하였다[5]. Min

et al.은 공구와 공작물이 접촉할 때 공작물을 통해 전달되는 진

동을 감지하여 공구와 공작물의 접촉을 감지하였다[6]. Chen et

al.은 선반에서 공구동력계를 이용하고 공구가 공작물을 누를

때 반발력을 측정하여 접촉 위치를 측정하였다[7]. Castano et

al.은 전도체인 공구와 재료가 밀링 중에 접하는 순간 저항을 측

정하여 접촉 여부를 판단하였다[8]. 접촉방식은 기본적으로 접

촉을 기반으로 하는 측정이기 때문에 공구와 공작물의 접촉으

로 인해 공구나 공작물 표면에 상처를 입힐 가능성이 높다. 

반면 비접촉 측정 방식은 공구와 공작물이 접촉하지 않고 측

정하기 때문에 두 재료의 표면에 상처를 입힐 가능성이 낮다.

비접촉 측정 방식은 카메라, 레이저 센서, 방전, 전기용량과 같

이 빛이나 전자를 매개체로 이용하여 공구와 공작물 사이의 거

리를 측정한다. Clark et al.은 비전을 이용하여 공구와 공작물

사이의 거리를 5 µm 수준의 정밀도로 관측하였다[9]. Yoshioka

et al.이 제안한 방법은 투명한 다이아몬드 공구를 사용할 경우

레이저를 이용하여 공구와 공작물 사이의 거리를 측정하였다

[10]. Maeng et al.은 공구와 공작물 사이에 방전이 일어나는 것

을 관측하여 두 재료 사이의 거리를 측정하였다[11]. Wang et

al.은 캐패시터 센서를 이용하여 마이크로미터 단위에서 두 물

체 사이의 거리를 측정하는 방법을 제안하였다[12]. 비접촉 방

식은 접촉이 일어나지 않기 때문에 두 물체 표면에 상처를 입히

는 가능성은 낮지만 상대적으로 접촉식 방식에 비하여 정밀도

와 신뢰도가 떨어진다.

두 물체 사이의 거리를 측정하는 방법은 직접적이나 간접적

인 방법으로 분류할 수 있다. 대표적인 간접 측정 방법은 터치

프로브를 이용한 공구 좌표계 설정 시스템이다[13]. 터치 프로

브 센서는 공작기계 내의 공구 홀더에 장착되어 공작물과 거리

를 측정한 뒤 공구와 교체된다. 프로브 센서와 교체한 공구 사

이의 거리는 외부에 장착된 거리 측정 센서를 이용하여 측정한

다. 공구와 센서 사이의 거리와 센서와 공작물 사이의 거리 정

보를 바탕으로 간접적으로 공구와 공작물 사이의 거리를 계산

한다. 직접적인 측정방법은 공구나 공작물을 센서와 교체하지

않고 공작기계에 장착한 상태로 외부 센서를 이용하거나 공구

자체를 센서 프로브로 사용하여 두 물체 사이의 거리를 측정한

다. 접촉 방식 센서 중 음파 센서나 가속도 센서는 센서 프로브

없이 공구와 공작물의 접촉을 감지한다. 비접촉 방식 중 레이저

센서는 외부에 센서가 설치되어 공구와 공작물 사이의 거리를

직접 측정한다. 일반적으로 간접적인 측정 방법은 센서와 공구

가 교체되는 과정에서 오차가 발생하는 문제가 있다. 따라서 정

밀 측정에는 직접 측정방법을 선호한다.

본 연구에서는 양자역학 중 터널링 효과를 이용하여 공구와

공작물 사이의 거리를 비접촉 상태에서 직접적으로 측정하고

이를 바탕으로 공구 좌표계를 설정하는 방법을 제안한다. 전도

체 재료 사이에서 발생하는 터널링으로 거리를 측정하는 연구

는 수행되었지만 공작기계에서 공구와 공작물 사이의 거리를

측정한 연구는 미미하다. 제안하는 방법으로 전도체인 공구와

공작물 사이의 거리를 나노 미터 수준으로 이동하면서 공구와

공작물 사이에 발생하는 터널링 전류를 측정하고 이를 바탕으

로 두 전도체 사이의 거리를 측정하였다. 초경 공구와 알루미늄

공작물에서 터널링 전류를 측정하며 재료에 따른 차이를 관찰

하였다. 그리고 공작기계의 불확실성 분석을 통해 측정 방법의

정밀도에 미치는 요인들의 영향도를 확인하였다.

2. 터널링

양자역학 현상 중 하나인 터널링 현상은 전위차가 있는 두

원자 사이에 비전도체가 나노미터 정도 간격으로 존재할 때 전

자가 비전도체를 통과하여 두 원자사이에 미세한 전류가 흐르

는 현상을 말한다[14]. 이러한 미세한 전류를 터널링 전류라 하

고 전류의 크기를 식(1)과 같이 두 원자 사이의 거리에 대한 함

수로 표현할 수 있다. 

(1)

여기서 I는 터널링 전류, V는 두 전도체 사이의 인가전압, d

는 두 전극 사이의 거리이다. A와 는 두 전도체와 전도체 사

이의 절연체의 전기적 특성을 나타내는 상수이다[15]. 터널링

이론에 따르면 터널링 전류는 전압에 비례하고 두 전극 재료의

거리에 반비례한다. Fig. 1과 같이 두 전극 사이의 거리가 멀어

지면 터널링 전류 크기는 지수비율로 감소한다. 터널링 전류와

두 전도체 사이 거리에 대한 관계를 이용하여 원자 단위로 거리

측정이 가능한 Scanning Tunneling Microscopy (STM)가 개발

되었다. 이론적으로 STM을 이용하여 측정 가능한 깊이 방향의

해상도는 0.01 nm이다[16]. 폭 방향의 해상도는 사용하는 프로

브의 날카로움으로 결정되고 프로브 끝단이 날카로워 끝단에

존재하는 원자의 개수가 작아질수록 폭 방향의 해상도가 높다.

터널링 현상을 관측하기 위해서는 두 전도체 사이의 거리를

수 나노미터 이하로 제어할 수 있고 10-100 pA 수준의 미세한

전류를 측정할 수 있어야 한다. STM은 나노미터 수준으로 두

전도체의 상대 위치를 제어하고 미세한 터널링 전류를 측정할

수 있는 정밀 전류계를 탑재하고 있다. 또한 외부의 진동을 차

폐하고 산화막 형성을 늦추며, 열수축/팽창을 최소화하기 위한

시스템을 갖추고 있다. STM과 비슷하게 초정밀 공작기계는 나

노미터급으로 이송축을 제어하기 위하여 외부와 진동을 차폐하

는 시스템과 공작기계 주변의 온도를 일정하게 유지할 수 있는

시스템이 존재한다. 이러한 환경은 터널링 현상을 측정하기에 적

합한 환경이다. 공구와 공작물에 전위차를 발생시키며 두 전도체

I f V  A d– exp
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사이의 거리를 나노미터로 제어하면 정밀 전류계를 이용하여

공작기계 상에서 터널링 전류를 관측할 수 있다. 

3. 실험

초정밀 공작기계에서 터널링 현상을 이용하여 공구 좌표계를

설정하는 방법을 검증하기 위하여 실험을 수행하였다. 피에조

정밀 이송장치를 이용하여 절삭 공구와 공작물 사이의 거리를

제어하며 재료와 인가 전압에 따라 터널링 전류를 측정하는 거

리-전류 실험을 수행하였다. 그리고 초정밀 공작기계에 절삭 공

구와 공작물 사이의 거리를 이동하며 터널링 전류를 측정하여

터널링 측정 기반 공구 좌표계 설정 방법의 정밀도를 검증하는

불확실성 분석 실험을 하였다.

거리-전류 실험은 피에조 정밀 이송장치를 초정밀 공작기계

위에 Fig. 2와 같이 설치하여 수행되었다. 0.1 nm의 이송분해능

을 갖는 2축 피에조 스테이지(P-620, PI, 독일)위에 공구를 설치

하고 공작물은 그 반대쪽에 설치하였다. 공구과 공작물에는

Analog Output 모듈(NI-9260, NI, 미국)을 이용하여 전압을 인

가하였고 공구와 공작물 사이에 흐르는 터널링 전류는 정밀전

류증폭기(DLPCA-200, FEMTO, 독일)을 이용하여 증폭한 뒤

디지타이저(NI-9775, NI, 미국)에서 전압을 측정하였다. 터널링

전류의 값이 매우 작기 때문에 외부에서 발생하는 노이즈를 차

폐해야 하므로 공구와 공작물을 고정하는 부분은 비전도체인

세라믹으로 격리하였다. 또한 동축 전선을 이용하여 외부의 노

이즈를 최소화하고자 하였다. 실험장치는 4축 초정밀 공작기계

(DTM-150, JS Precision, 한국) 상에서 실험하여 외부에서 발생

하는 진동 영향을 최소화하고자 하였다.

거리-전류 실험은 Table 1과 같은 조건으로 수행하였다. 인가

전압은 0.2-1 V까지 0.2 V 간격으로 변경하며 수행하였다. 공구

는 텅스텐카바이드(WC)를 이용하였고 공작물 재료는 알루미늄

을 사용하였다. 공구와 공작물 사이의 접촉 위치는 공구를 움

직이면서 측정되는 전류값이 급격하게 커지는 것을 관측하여

정의하였다. 공구와 공작물 사이의 거리가 가까워지면 터널링

효과에 의해서 10 pA-10 nA 사이의 전류가 측정된다. 공구와

공작물이 가까워지다 접촉하게 되는 순간 공작물과 공구는 통

전이 되고 전류는 저항과 인가전압을 고려하여 0.1-1 μA이 된

다. 이렇게 완전히 통전되는 위치를 접촉점이라 가정하였다. 이

과정을 10번 반복하여 전류값이 급격하게 커지는 접촉점의 평

균 위치를 구하여 공구와 공작물의 기준점으로 정의하였다. 나

노미터 단위에서 기준점을 설정하기 어렵기 때문에 접촉하였을

때 발생하는 급격한 전류를 관측하여 기준점을 정의하고 그 후

그 기준점을 바탕으로 떨어진 거리를 측정하였다. 제안한 방법

은 비접촉한 상태로 거리를 측정하는 방식이지만 기준점 정의

를 위해서 접촉하였을 때 발생하는 신호를 사용하였다. 기준점

으로부터 멀어지는 방향으로 공구를 1 nm/s의 속도로 기준점에

서부터 30 nm까지 이송하며 전류 변화를 측정하였다. 각 조건

별로 10회 수행 실험을 수행하였다.

공작기계상에서 적용 가능성을 확인하기 위하여 초정밀 공작

기계 상에서 실험을 수행하였다. 실험에 사용한 4축 공작기계는

x축과 z축 방향으로 1 nm, B축과 C축으로 1 μo 단위로 제어가

가능하다. 초정밀 공작기계의 x축 위에 공구, z축 위에 공작물

을 부착한 후 터널링 전류 측정 실험을 수행하였다. 인가 전압

은 0.6 V, 공구는 WC, 공작물은 알루미늄으로 수행하였다.

Fig. 3와 같이 x축 위에 피에조 정밀 이송장치를 설치하고 나머

지 전류 측정 장치는 이전 정밀 이송 측정 실험과 동일하게 구

성하였다. 피에조 정밀 이송장치를 이용하여 공구와 공작물의

접촉위치를 정의한 후 공작기계의 z축을 이동하며 터널링 전류를

Fig. 1 Theoretical curve for tunneling current–gap between two

conductive materials
Fig. 2 Experiment setup and circuit diagram for tunneling current

measurement in piezo stages

Table 1 Experiment conditions 

Conditions Value

Tool material WC

Work materials Al6061

Applied voltage [V] 0.2, 0.4, 0.6, 0.8, 1.0

Stage speed [nm/s] 1

Nose radius of tool [µm] 300
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측정하였다. 공작기계의 이송축을 1 nm/s로 같은 조건으로 이송

하며 60 nm 떨어진 부분까지 이동하였다. 위 실험은 20회 반복

하며 반복성을 평가하였다. 또한 공작기계의 불확실성을 평가하

기 위하여 공작기계의 반복성과 진동을 측정하였다.

4. 실험 결과

거리-전류 실험에서 피에조 정밀 이송장치를 이용하여 공구

과 공작물 사이를 떨어지게 하면서 터널링 전류를 측정하였다.

Fig. 4와 같이 공구와 공작물의 거리가 멀어질수록 전류의 크기

는 급격하게 낮아지는 것을 관찰할 수 있다. 측정된 전류의 크

기는 10 nA 수준이며 일반적인 STM 장치에서 측정되는 터널

링 전류의 크기에 비하여 10-100배 크다. 이는 STM 장치에 사

용하는 프로브와 공구 끝단 형상에 의해 발생한 것으로 예상한

다. 일반적인 STM 프로브의 끝단은 날카롭게 제작되지만 일반

절삭 공구의 끝단은 나노미터 단위에서는 뭉툭하다. 이는 공구

의 끝단과 공작물 사이에 터널링 현상을 일으키는 원자의 개수

에 영향을 미친다. 뭉툭한 공구는 일반적인 STM의 프로브에 비

하여 공작물과 터널링 효과를 만드는 원자의 개수가 많아 일반

적인 STM에서 관측되는 터널링 전류보다 공구와 공작물 사이

에서 관측되는 터널링 전류가 10-100배 정도 높을 것으로 예상

한다. 10-100배 정도 높은 전류인 1-10 nA는 공구와 공작물이

통전할 경우 발생하는 전류인 1 μA에 비하여 100배 이하로 낮

은 수치이기 때문에 공작물과 공구 사이의 터널링 효과로 나타

나는 효과로 판단된다. 

Fig. 4(a)에서 일부 구간에서 터널링 전류가 급격하게 감소하

지 않고 크게 변동이 생기는 영역이 존재한다. 이는 측정 중 외

부에서 발생하는 진동이나 재료의 열변형 등 외란 요소에 의해

서 공구와 공작물 사이의 거리가 변하게 되고 이 변동이 터널링

전류 변화에 영향을 미쳤을 것으로 예상한다. 또한 Fig. 4(b)에

서 관찰할 수 있는 터널링 전류 측정 구간의 변화는 피에조 정

밀 이송장치의 반복정밀도에 영향을 받은 것으로 예상한다.

터널링 전류의 이론적 모델에서도 확인할 수 있듯이 인가전

압의 크기에 따라 터널링 전류의 크기도 비례하여 커진다. 인가

전압이 클수록 전류의 크기가 커지기 때문에 전류를 바탕으로

거리를 측정할 때 거리에 따른 전류의 변화를 민감하게 측정할

수 있다. 그러나 인가 전압이 일정 수준 이상일 경우 공구와

공작물 사이에 터널링 현상이 일어나지 않고 방전이 일어나게

된다. 기존 연구에서 2-3 V 이상의 인가전압이 가해지면 공구와

공작물 사이에 방전이 일어나고 재료 표면에 손상이 일어나는

것을 확인하였다[11]. 따라서, 터널링 현상을 일으키는 적절한

인가전압 범위는 1 V 이하로 설정해야 한다.

터널링 전류를 바탕으로 공구와 공작물 사이의 거리를 측정

하는 방식의 정밀도를 평가하기 위하여 같은 터널링 전류값이

발생하는 거리를 측정하고 편차를 계산하였다. 임계값으로 설정

한 터널링 전류는 4 nA로 하였고 전류증폭기에서 4 nA 이하의

전류값을 측정할 때 공구와 공작물 사이의 거리를 기록하였다.

10회 반복하며 인가 전압과 공작물 재료에 따른 거리의 평균과

표준편차를 Fig. 5와 같이 정리하였다. 표준편차는 1 V일 경우

약 3.1 nm이고 0.2 V에서는 4.2 nm이다. 표준편차는 인가전압

이 클수록 낮아지고 작을수록 커지는 모습을 보인다. 이는 인가

전압이 높을수록 측정정밀도가 높음을 시사한다. Fig. 4에서 볼

수 있듯이 전압이 높은 경우에 터널링 전류 변화 민감도가 높아

거리 정밀도가 높아졌을 것으로 예상한다. 터널링이 관측된 위

치의 평균값은 약 10-12 nm 수준에 위치하며 인가전압에는 영

향을 받지 않는 것으로 보인다. 

초정밀 공작기계 상에서 제안한 터널링 측정 방법으로 공구

와 공작물 거리를 측정 가능한지 실험을 통해 검증하였다. Fig.

6은 초정밀 공작기계의 이송축을 이송하며 터널링 전류를 측정

한 결과이다. 피에조 스테이지를 움직이면서 실험한 결과에 비

하여 전류의 변동이 큰 것을 확인할 수 있다. 이는 초정밀 공작

기계 이송축의 진동에 의해 발생하는 것으로 예상한다. 이송축의

Fig. 3 Experiment setup in an ultra-precision machine tool

Fig. 4 Tunneling current for tool – workpiece distance at applied

voltage: (a) 0.2 V and (b) 1 V
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레이저 인코더에서 측정하는 각 축의 위치를 측정하면 Fig. 7과

같다. 이송축의 진동은 x축의 경우 6 nm, z축의 경우 7 nm로

터널링 현상이 일어나는 간격에서는 큰 영향이 미친다. 

공작기계의 z축을 움직여 기준점으로부터 공작물을 공구로

멀어질 때 터널링 전류가 4 nA 이하로 측정될 경우 공작물의

위치를 기록하였다. 20회 실험에서 공작물의 위치의 평균은

16.5 nm이고 표준편차는 각각 9.8 nm로 측정되었다. 피에조 정

밀 이송장치에서 수행한 실험결과에 비하여 초정밀 공작기계에

서 큰 표준편차를 보인다. 편차가 더 커지는 이유는 공작기계의

진동과 이송반복도로 판단된다. 공작기계의 이송축 정밀도가 높

아지면 제안한 방법을 이용한 측정 방법의 정밀도도 향상될 것

으로 예상한다.

5. 결론

본 연구에서는 터널링 현상을 이용하여 초정밀 공작기계에서

공구 좌표계를 설정하는 방법에 대해 제안하였다. 나노 단위의

거리에서 발생하는 터널링 전류를 관측하여 공구와 공작물 사

이의 거리를 예상하고 이를 바탕으로 공구 좌표계를 설정하였

다. 제안한 방법의 측정 정밀도를 확인하기 위하여 피에조 정밀

이송장치 위에서 거리-전류 실험을 수행하였다. 인가전압을 변

경하며 터널링 전류를 측정하고 조건별 터널링 전류 변화를 관

찰하였다. 터널링 전류의 변화를 감지하여 표준편차 4.2 nm 수

준을 갖는 정밀도로 공구와 공작물의 거리를 예측할 수 있음을

보였다. 인가전압이 높아질수록 측정거리 표준편차는 감소하였

다. 이는 높은 인가전압에서 터널링 전류가 공구와 공작물 사이

거리에 민감하게 반응하기 때문으로 예측한다. 

터널링 현상을 이용하여 거리를 측정하는 방법을 초정밀 공

작기계에 적용하여 공구와 공작물 사이의 거리를 예측하였다.

초정밀 공작기계 이송축의 진동과 반복도는 제안한 방법의 측

정 정밀도를 낮추는 주요한 요인이었다. 제안하는 방법은 높은

정밀도를 갖는 이송축에서 효과적으로 사용할 수 있는 것으로

보인다.

향후 연구에서는 CBN, HSS로 이루어진 공구와 여러 전도체

공작물의 조합에서 터널링 현상을 관찰하고자 한다. 또한, 전도

체 재료에서만 사용할 수 있는 한계를 극복하기 위하여 비전도

체인 재료에 정전기를 관측하거나 비전도체 위에 금속 증착을

하여 제안한 방법을 적용할 예정이다.
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