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1. 서론 

 
최근 사회 고령화에 의해 노인인구가 증가

되면서 뇌졸중과 같은 뇌병변에 의한 상지 편
마비 환자가 증가하고 있다. 이러한 급성 뇌손
상에 의한 편마비 환자는 지속적인 재활훈련으
로 그 기능을 회복할 수 있다고 알려져 있다. 
그러나 일반적인 재활훈련은 같은 동작의 반복
이며, 또한 장기간 지속되기 때문에 많은 재활
환자는 이러한 재활치료 과정을 지루해하고 힘
들어한다.  
최근에 컴퓨터 게임과 재활훈련을 접목하

여 환자의 흥미를 유발하는 재활훈련시스템이 
연구되고 있다[1-3]. Ueki[1]는 가상현실공간에
서 공을 잡는다든지, 가위질하는 등의 손의 동
작을 훈련하는 다자유도 손 재활훈련기를 개발
하였다. Tyromotion[2]은 손과 팔의 기울임 각도 
또는 악력을 이용하여 게임을 제어할 수 있는 
게임형 재활훈련기를 개발하였다. 그리고 
Spencer[3]는 상용화된 닌텐도의 Wii 게임기의 
리모컨을 이용하여 손목과 팔 재활용 훈련기를 
개발하였다. Wii 게임기를 사용함으로써 별도의 
훈련용 프로그램이 없이도 게임과 연동한 재활
훈련이 가능하였다. 그러나 이러한 연구는 상
지(upper-limb)와 같이 다자유도의 큰 동작의 
훈련에 응용하기에는 적절하지 않다. 
본 연구에서는 어깨를 포함한 상지훈련이 

가능한 Wii 게임 연동 상지재활훈련기를 제안
한다. 상지훈련기는 병렬링크(parallel link) 구조
를 가진 기구로서, 환자가 기구의 손잡이를 잡
고 팔의 동작을 훈련하는 능동형 재활훈련기이
다. Wii 게임 연동은 사용자의 체중심 이동을 
감지하여 게임을 조정할 수 있는 인터페이스인 
Wii Fit 밸런스 보드(balance board)를 이용한다. 

 
Fig. 1 Wii 게임연동 상지재활훈련기의 구성 
 

본 연구에서 제안하는 Wii 게임 연동 상지재활
훈련기의 시스템은 상지재활훈련을 위한 기구
부, Wii Fit 밸런스 보드, Wii Fit 밸런스 보드와 
기구부를 연결하는 인터페이스 보드로 구성되
어 있다 (Fig. 1 참조). 그리고 Wii 게임기와의 
연동은 Wii Fit 밸런스 보드를 통해서 이루어진
다. 따라서 본 연구에서는 상지동작을 위한 기
구부와 Wii 게임과 연동을 위한 Wii Fit 밸런스 
보드용 인터페이스 보드를 제작하였다. 
프로토타입 Wii 게임 연동 상지재활훈련기

를 이용한 실험의 결과로부터 본 연구에서 제
안한 상지재활훈련기가 재활훈련에 적용 가능
함을 보인다. 

 
2. Wii 게임 연동 상지재활훈련기 설계  

2.1. Wii Fit 밸런스 보드 
Wii 게임기용 Wii Fit 밸런스 보드는 4 개의 

압력센서를 사용하여 각 센서에 가해지는 압력 
을 측정하고, 이로부터 좌측 혹은 우측, 전방, 
후방으로의 체중심 이동을 인지하여 게임을 제
어할 수 있는 보드이다. Wii Fit 밸런스 보드와 
Wii 게임기는 블루투스 통신으로 정보를 교환
한다. 본 연구에서는 압력센서의 출력 대신, 재
활훈련용 기구에서 출력되는 각도신호를 보드 
제어기에 입력하고, 이 신호에 의해 게임기가 
제어되도록 인터페이스 보드를 제작하였다. 
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(a)                  (b) 

Fig. 2 상지재활훈련기의 기구부 
 
2.2. 기구부 설계 

Fig. 2 는 상지재활훈련기의 기구부이다. (a)
는 기구부의 해석 모델이고, (b)는 제작된 기구
부이다. 기구부는 평행사변형 구조로 설계되어 
기구 중심에 설치된 두 개의 로터리 포텐셔미
터(rotary potantiometer)에 의해 각각의 링크에 
각도를 측정할 수 있다. 그리고 측정된 각도로
부터 손잡이의 위치를 추정할 수 있다. 이 위
치정보는 식 (1)의 벡터연산에 의해 Wii 게임
의 제어에 사용되는 명령으로 변환된다. 

 









−+
−+

=
c

c
handle yll

xll
v

2211

2211

sinsin
coscos

θθ
θθ

           (1) 

 

1l , 2l 는 각 링크의 길이이고, 1θ , 2θ 는 각 링
크의 각도이다. 그리고 cx , cy 는 훈련할 때 
손잡이의 초기 기준위치이다. 또한 압력센서 
값은 handlev


의 방향과 크기에 따라 결정된다. 

 
2.3. 인터페이스 보드 
인터페이스 보드는 기구부에 설치한 두 개

의 로터리 포텐셔미터의 센서값을 측정하기 위
한 A/D 변환기와 가상의 센서값을 Wii Fit 밸런
스 보드로 전달하기 위한 D/A 변환기 그리고 
마이크로프로세서로 구성된다. 인터페이스 보
드는 측정된 각도를 이용하여 handlev


구하고, 게

임 제어를 위한 압력센서 값에 해당하는 전압
크기로 변환하여 Wii Fit 밸런스 보드로 전달한
다. 

 
3. 실험 및 결과 

 
본 연구에서는 실험을 통해 개발한 상지재

활훈련기의 동작을 확인하였다. Fig. 3 은 제작 
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(c)             (d) 

Fig. 3 상지재활훈련기의 동작 실험 
 

한 Wii 게임 연동 상지재활훈련기에 의한 게임
기 제어결과이다. (a)는 중심을 기준으로 손잡
이을 우측전방으로 이동시켰을 때 게임의 동작
을 확인한 것이다. 그리고 (b)는 좌측전방으로 
이동, (c)는 좌측후방으로 이동, (d)는 우측후방
으로 이동시켰을 때 게임의 동작을 확인한 결
과이다. 실험결과 상지재활훈련기의 손잡이의 
동작에 따라 Wii 게임이 제어될 수 있음을 확
인하였다. 

 
4. 결론  

본 논문에서는 Wii 게임 연동 상지재활훈련
기를 제안하였다. 그리고 실험을 통해 기구부
의 구동에 의해 게임이 가능함을 확인하였다. 
향후에는 제안한 상지재활훈련기로 사용자에 
의한 재활훈련을 실험하고, 그 결과를 분석함
으로써 상지재활훈련에 실제 적용가능함을 확
인할 것이다. 
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