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서론1.

교통사고 뇌졸중 심장 및 폐질환에 의해 정상, ,

적인 보행이 불가능한 장애인구수가 증가하고 있

다 거동이 불편한 장애인의 일상은 보행 뿐만.

아니라 앉기 서기 계단오르기와 내리기등 다양한,

일상생활동작이 있고 또한 사람별로 다른 패턴을,

가지고 있다 따라서 현재 개발된 보행보조로봇은.

불가능한 인공지능 인식을 사용자가 스위치로 선

택하도록 하고 있는 상황이다 인공지능.

연구는 크게 두가지 접근(Artificial Intelligence)

방법에 의해 이루어진다 첫 번째는 구체적인 사실.

들을 정해진 체계내에서집합으로표현한후 적절,

히 변형하고 조작함으로써 추론 의사결정 학습, ,

등을 수행하는 방법이며 두 번째는 인공지능 을,

실현하기 위해서 인간의 두뇌를 모방한 신경망

을 구성하여 종합적인 신호처(Neural Network)

리를 하는 방법이다 이중 연구에서의 첫번째. AI

접근방법 중에서 통계학이 많이 사용되고 있다.

특히 전문가시스템 에서의 불확(Expert System)

실성 처리문제와 학습방(Uncertainty) Bayesian

법 패턴인식 분야 연구에, (Pattern Recognition)

서 결정이론이중요한역할을한다 따라서Bayes .

본 연구에서는 정상인이 일상생활에서 발생할 수

있는 보행 상황을 가정하여 명의 일상생활동작10

을 모션분석하고 결정 이론을 통하여 인체, Bayes

의 움직임 패턴을 정규화하고자한다 측정된 인체.

움직임 분포의 통계량을 이용하여 일상생활변화

를 검출하는 통계량에 기초한 베이시언

식별알고리즘을 제안한다(Bayesian) .

연구방법2.
본 연구에서는 일상생활에서 발생할 수 있는

평지보행 계단보행 앉기 일어서기 동작에 관한, , ,

인체 움직임데이터를 차원보행분석시스템을 이3

용하여 측정하였다 정상인 보행분석은 명의. 10

건강한 대 남성을 대상으로 수행하였다20~30 .

피검자의 키는 표준편차 이며173.76cm, 5.31cm

평균 체중은 표준편차 이다 실75.48kg, 11.17kg .

험 프로토콜은 정상인을 대상으로 크게 평지보행,

계단보행 의자기립 세가지로나누었다 그리고 각, .

동작에서 상지의 지지 유무에 따른 분류 계단을,

오르는 방법에 따른 분류 보행 속도에 따른 분류,

등의 조합에 따라 그림과 같이 총 가지 종류의19

실험을 수행하였다 각 종류별로 회의 실험을. 3~5

수행하여 개인의 시도에 따른 편차를 줄이고자

하였고 전체 실험 회수는 약 건 이었다, 700 .

그림 보행데이터 측정1.

베이시언 식별규칙에의한보행보조로봇의(Bayesian)
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결과3.

차원 보행측정 데이터를이용하여 측정된 데이3

터를 기반으로 아래 그림과 같이 인체의 좌측과,

우측 고관절에 부착된 마커데이터를 이용하여 좌

측 고관절 각도변화와 우측고관절 각도변화 그리,

고 골반 중심점과 좌우 대퇴 마커의 각도변화를

분석데이터로 사용하였다 골반의 좌측 결절을 기.

준으로 좌측 대퇴에 부착된 마커와 골반의 우측

결절 좌표의 벡터를 기준으로 좌측 고관절 움직임

을 계산하였고 골반의 우측 결절을 기준L_hip(x) ,

으로우측 대퇴에 부착된마커와골반의 좌측 결절

좌표의 벡터를 기준으로 우측 고관절 움직임

을 계산하였다 보행과 정지의 원활한 판R_hip(x) .

별을 위해 좌우 고관절의 각도 차이를 이용하였으

며 좌우측골반결절의 평균점에서좌측과우측의,

대퇴부 마커와의 각도차이를 로 계산하D_hip(x)

였다 측정하여 분석 처리된 명 성인의 좌측. 10

고관절 각도변화의 평균 및 편차는 표와 같다.

표 보행 특징점 추출1.

좌측고관절각
도

우측고관절각
도

좌우측고관절
각차이

계단보행 16.89¡+2.12¡ 15.83¡+2.92¡ 13.63+4.72
평지보행 17.16+ 4.66 13.32+ 3.68 13.07+ 4.74
앉기 일/
어서기

19.05+ 3.44 22.93+ 3.00 14.28 +1.01

축을 축을x right hip angle, y left hip angle,

축을 좌우 차이로 설정하고 측정된z hip angle ,

데이터의 평균과 편차를 기준으로 베이시안 결정

이론을 적용하기위해 정규분포로 가정된 데이터,

를 생성하였다 가지 조건에 대한 확률 는. 3 p(wi)

으로 가정하였다 데이터의 분포는 아래 그림1/3 .

과 같다.

그림 보행모드 특징점 추출2.

베이지언 추정이론확률이론에 근(Bayesian)

거하여 는 개체의 상태이며 는 개체의 상태P( ) 
가 일 확률이다 는 군 으로 서 전체군. (class) 　

을 몇가지 상태로 구분하면, P()+P()+P()=1
. P(  |)  

P(|  )   .
    

  ≺          이다.
(error ratio)

,
. ,    

              

  이다.

결론4.

본 연구에서는 보행의 단계를 평지보행 계단보,

행 기립 및 착석 세 가지 조건으로 가정하였고, ,

이때 발생될 확률을 각각 으로하였다 실제로1/3 .

는 경사 보행등 현재의 보행조건보다 다양한 조건

이 존재하며 현 단계에 따라 다음단계의 보행조건,

확률을 정의하는 것이 좀더 정확하다 향후 통계적.

으로 유의한 데이터가 되기 위하여 향후 피검자의

수를 증가할 예정이며 좀더 많은 보행패턴으로,

구분되는 기법을 연구하여 로봇 시스템에 적용할

예정이다.
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