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서론1.
노약자 및 척수마비 장애인들은 오랜 휠체(SCI)

어생활로 인하여 골다공증및 근골격계약화 욕창,
같은 질환에 걸리기 쉽다 노약자 및 지체장애인들.
을 기립시킴으로서 여러 질병을 예방할 수 있고

그들의 삶의 질을 향상시켜줄 수 있다 또한[1].
노약자 및 장애인들의 일상생활활동(Activities in

을 증대시켜주기 위해서는 기립뿐만 아Daily Life)
니라 이동성도 확보해줌으로써 제한적 활동에서

벗어나서 보다 나은 일상생활이 가능하게 된다.
노약자 및 장애인들을 기립시켜줄 수 있는 방법

으로는 스탠드업 휠체어 경사기립테이블 기타, ,
보조기구 등을 이용하는 방법이 있다 스탠드업.
휠체어는 기립이 가능한 휠체어로서 기립시 전도

방지를 위하여 바닥을 고정하기 때문에 이동에

제약이 있으며 경사기립테이블은 환자를 눕힌 상

태에서 테이블 경사를 조절하여 기립시킬 수 있는

장치며 척추손상 뇌졸중과 외상성 뇌손상 기립성, ,
저혈압 치료목적으로 사용된다.
기타 보조기구로는 사의 기립형 보조EasyStand

기가있으며 탑승자 앞뒤휠이 넓은 간격으로 위치

하고 있어서 탑승자를 안정적으로 기립시켜줄 수

있으며 약간의 이동을 허용하지만 자유롭게 이동

할 수 없다[2].
이와같이 노약자 및 장애인을 위한 기존의 기립

형 보조기구는 일상생활에서 기립과 이동성을 분

리시킴으로 인해 활동에 많은 제약이 초래되었다.
본 연구에서는 노약자 및 장애인의 일상생활동

작을 위한 이동과 기립이 가능하며 실내에서도

사용에 불편함이 없이 이동이 가능한 이동보조기

구를 제작하기 위해 인체공학설계 프로그램을 이

용하여 착석 및 기립시 상하체 고정부위 등에대한

생체역학적 설계를 통해 기구 작동시 팔걸이 의자,
폭과 높이 등에 따른 신체부위의 불편도를 조사하

여 설계에 반영하고자 한다.

기립메커니즘시스템2.
기립형 이동보조기구를 설계하기 위해서 평행

사변형의 링크구조를 적용하였다 그림 에4-bar . 1
서와 같이 의 링크 의 길이가 같고4-bar A, C B,
의 길이가 같기 때문에 직진운동모터D (Linear mo-
에 의해서 링크 가 회전하면 링크 의 각도와tor) B B

상관없이 링크 의 각도는 항상 일정하게 되고C
링크 와 일체구조인 링크 의 각도도 일정하게C C'
되어 기립시 등받이의 각도를 항상 일정하게 유지

할수 있다 링크구조와 함께 좁은실내공간에. 4-bar
서 기립시에 작은 회전반경으로 편리하게 이동할

수 있도록 추가링크를 이용해서 링크부와4-bar
연동하여 기립시 모터축이 전방으로 이동In-wheel
하도록 설계하였다.

Fig. 1 4-bar link mechanism for standing up
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링크 와 링크 가 별도의 링크부를B E, F 4-bar
구성하고 있고 링크 가 병진운동하는G In-wheel
모터축과 연결되어 있어서 기립시 링크 가 회전B
하게되고링크 와연결된링크 가따라서윗방향B E
으로 이동하여 링크 가 시계방향으로 회전하게F
되면 링크 에 연결된 모터축이 전방으로G In-wheel
이동하게 된다.
기립시 모터축은 전방으로 약In-wheel 170mm

이동하여 탑승자의 체중심 근방으로 오게되고 이

동시 최소한의 회전반경을 갖도록 하였다 그림.
는 착석에서 기립시 후방에 있는 모터축2 In-wheel
이 전방으로 이동하는 과정을 나타내고 있다.

Fig. 2 Moving process from seating to standing of
in-wheelmotor axle by links connected 4-bar
link mechanism

이동보조기구는 기립 및 이동시에 탑승자의 안

전성 확보가 우선되어야 하고 이에 대한 구조적

안전성 검증이 요구되어 정적구조해석을 실시하

였으며 기립시 사용되는 모터를 선정하기 위해서

모터 부하해석을 실시하였다.

이동보조기구의생체역학적설계3.
실내 주요 구조물을 조사하여 이동보조기구의

베이스 플랫폼의 사이즈를 결정하였으며 시트부

및 발고정부의높이와무릎 쿠션의 크기를결정하

기 위해 사이즈 코리아 데이터를 이용하여 성인

세 남녀가 사용이 가능하도록 설계하였다20~70 .
노약자 및 장애인이 이동보조기구에 탑승하여

사용시팔걸이및 무릎쿠션의 무릎간 거리 발받이,
높이 등 주요 신체 접촉부와의 불편함을 최소화하

기 위해서 인체공학설계 프로그램인 를RAMSIS
이용하여 한국인 의 체형에 대한5~95 percentile
자료를 이용하여 착석 및 기립시 상하체 고정부위

등에서의 불편도를 모의실험하여 설계시 반영하

였다 그림 은 프로그램을 이용하여 착석. 3 RAMSIS
과 기립시 주요 신체접촉점에서의 불편도를 분석

하기 위한 모델을 나타낸 것이다.

Fig. 3 Anthropometric analysis model using RAMSIS
program

결론4.

척수마비환자를 기립상태에서 이동시키기 위

해서는 구조적 안정성이 확보되어야하며 전도방

지 대책이 수립되어야 한다 정적 전도방지해석을.
통하여 베이스 플랫폼 설계 및 탑승자를 고려한

무게중심의 최적설계가 이루어져야 하며 기립상

태에서 이동시 전도방지가가능한 최대 모터구동

속도 및 장애물과의 충돌에 의한 전도 가능성에

대해서 충돌방지시스템 구축이 요구된다[3].
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