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Abstract
 고령사회로 진입함에 따라 보행보조기의 심이 증가되고 

있다. 고령자는 로 의 조작능력이 매우 떨어지기 때문에 외

부환경변화(장애물, 험상황)에 민첩하게 응할 수 없다. 본 
논문에서는 보행보조로  사용자가 구동  실수를 하더라도 

진행하고자 하는 방향의 장애물 하여 안 하게 회피하는 

방법을 제안한다. 보행보로로 에 이져 센서를 정면에 장착
하여 장애물을 단하고 로 이 회피 는 정지하도록 하

다.

I. 서론 

 오늘날 의학의 발달, 삶의 질의 향상으로 인하여 노인의 인
구가 격하게 증가하고 있다. 이에 따른 실버산업  노인들

을 한 보행보조로 이 개발 되고 있다. 표 인 보행보조

로 의 사례로 표 인 사례로는 일본 히타치에서 개발된 
Power Assisted W alking Support System,[1] 미국 Camegie 

Mellon 학에서 개발한 Robotic Walker등이 있다.[2] 이러한 

노인  장애인을 한 보행보조기에 한 연구는 크게 노인
들이 보행 보조기의 차량의 제어를 원활하게 수행할 수 있도

록 고안된 센서를 개발하는 기술과[2] 차량을 안정 으로 제

어할 수 있는 차량 이동 기술,[3] 그리고 노인들이나 장애인
들이 가지고 있는 순발력의 어려움 등을 해결하기 한 장애

물 회피 기술이 표 이다.[1] 이런 표 인 기술  보행

보조로 의 외부환경변화에 따른 회피 모션은 아직 많은 노
력이 필요한 실정이다.

 본 논문은 노인  장애인의 활동을 보조하기 한 보행보

조로  사용자의 진행하고자 하는 방향에 이져 센서를 장
착하여 구동  장애물을 단하고 로 의 회피 방법에 하

여 연구하 다.

II. 본론

2.1 이져 스  감지 역 결정
 로 의 심에 이져 스 를 장착하고 정면 감지 역 
하여 그림 1과 같이 보행보조로 의 사선 방향의 정면 측정

거리을 식(1) 에 나타내었다. 정면의 감지 역은 장애물이 

감지되고 정지한 상태에서 물 체 를  회 피  할  수  있 는  최 소 의 

공간 이며 그림 2의 회  반경으로 결정하 다.

정면⇒


 

그림 1. 정면 감지 역 

    

 

        : 이져스 에서 사선 방향의 정면 측정거리

      : 정면 측정거리 

       : 이져스 의 설치 높이

      : 차량폭

      : 차량이 회 하는 최소 여유 공간

           (1)

 차량이 지나가기 한 최소한 역을 측정하기 해 정면 

좌우측 감지는 그림 2의 차량 폭에 의하여 식(2)와 같이 

체 감지각을 결정하 다.

그림 2. 정면 좌우측 감지 각



 

⇑
정면



      
 ∘  (2)

       : 체 감지각

        : 이져스  정면 측정거리
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 이져스 의 Resolution각은 식(3)과 같다. Resolution이 

무 불필요하게 많아 DATA를 1/3 으로 다.

 

      

∠
×     (3)

       : 이져 Resolution각

       : 이져 DATA개수

 

 선택한 데이터의 각에 한 필요 이져스 의 데이터량

은 식(4)와 같다. 이져 스 의 데이터량은 장애물 감

지폭   을 결정하게 된다.

      


           (4)

       : 이져스 의 데이터량

2.2 물체의 감지 폭  회피방향 결정 

    장애물 













+



-

로 의 회피

그림 3. 장애물 폭과 회피방향의 결정 

      

  
        (5)

      


        (6)

        ∘    ∘         (7)

       : 로  심에서 장애물의 내각 거리

       : 장애물의 내각에서 외각 까지 거리

       : 장애물을 인식한 최소 거리

       : 로  심에서 장애물을 인식한 외각

       : 로  심에서 장애물을 인식한 내각

       : 로  회피 각

 방 거리 역의 스펙트럼에서  최소 거리 값을 쉽게 알 

수 있으며 로  심에서 장애물의 최외각 까지 거리 식(5), 

로  심에서 장애물의 안쪽 까지 거리 식(6)을 이용하여 식

(7) 같이 장애물의 폭을 알 수 있다. 

 그림 3에서 장애물의 회피할 각 을 확인하고 장애물 식

(8)에 의해 회피각을 계산 후 장애물 회피를 하도록 하

다.

      
           (8)

Ⅲ. 구

 LabView 환경에서 URG-04LX의 이져스 를  RS-232C 

통신방식으로 TEST 하 으며 보행보조로 에 장착하여 구

을 하 다. 로  정면 20도 방향에 폭 5cm 원기둥을 장애

물로 하여 TEST 한 결과를 그림 4와 같이 출력이 하 다. 

한 DATA를 보행보로로 으로 송신 하여 장애물의 회피와 

정지 명령을 수행하도록 하 다.

정면

그림 4. S/W  H/W 구  TEST

Ⅳ. 결론  향후 연구 방향

 실험결과 장애물이 존재할 때 구동  사용자가 실수로 충

돌가능성이 있는 공간에서 충돌하기 바로 직  험사항을 

미리 악하여 회피, 는 정지하도록 함으로 사용자가 안

하게 로 을 구동 할 수 있도록 하 다.

 향후 기울기 센서  류센서, 가속도센서, IR센서 등의 추

가 인 센서 융합을 통해 사용자가 더욱 편하게 로 에 지지

하여 보행보조로 을 구동하고 로 의 안정성을 확보하는 연

구의 진행이 필요하다.
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