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전기-유압 액추에이터를 이용한 휠체어 램프 개발
Development of Wheel chair ramp using Electro-Hydraulic Actuator
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1. 서론

현재 국내에서는 기존 버스의 계단을 오르내리

기 힘든 교통약자들, 특히 장애우들의 이동권을 

보장하기 위해 저상버스를 도입하고 있다. 이러한 

저상 버스는 바닥이 낮고 출입구에 계단이 없는 

버스로써 장애우들이 휠체어를 이용하여 오르내

리기가 용이하게 설계되어진다. 하지만 국내에서 

사용되어지고 있는 대다수의 저상버스용 휠체어

램프는 전적으로 수입에 의존하고 있으며, 그 구동

방식이 대부분 전기모터를 사용한 와이어나 체인

에 의한 동력전달 방식을 채택하고 있다. 전기모터

와 직결된 체인이나 와이어를 사용할 경우 뒤틀림

의 현상이 자주 발생되어 모터의 급격한 부하가 

발생되고 수리를 위해서 휠체어 램프를 분리해서 

수리해야되는 단점이 있다.

이러한 휠체어 램프의 단점을 극복하고자 전기-

유압 액추에이터를 이용한 휠체어 램프를 설계 

및 개발하고자 한다. 

2. 휠체어 램프 설계

2.1 기구부 설계 및 제작

Fig. 1 3D drawing of wheelchair ramp

Fig. 2 Photo of wheelchair ramp

기존의 사용되어지는 휠체어 램프는 중앙의 모

터와 직결된 와이어나 체인을 사용하는 것에 반하

여, 본 논문에서 제안하는 휠체어 램프는 하나의 

액추에이터를 사용하여 양 끝단의 가이드를 동기

화 시켜 액추에이터에 대한 부하를 최소화하였고, 

체인의 뒤틀림을 방지할 수 있도록 설계되었으며, 

뒤틀림의 경우를 대비하여 버스에서 휠체어 램프

가 별도의 분리 없이 수리가 가능하도록 설계하였

다. Fig. 1은 3D 제작도면을 나타내고 있다. Fig. 

2는 제작된 휠체어 램프를 보여주고 있다. 휠체어 

램프의 크기는 700mm*1300mm*600mm로 제작 되

었다. 

2.2 전기-유압 액추에이터 설계

 
×철판무게

 ∙  (1)

 ×


  (2)

 ∆×
×

×

×
≈  (3)
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×


≈

→×≈

 (4)

 ××
 ×


≈min  (5)

 ×전동기


   (6)

  ××
 ×≈min  (7)

Tc  = 체인 토크

Tm = 유압 모터 토크

qm = 유압 모터 용적

N  = 체인 속도

Qm = 유압 모터의 필요 유량

q0 = 유압 펌프 용적

Qp = 실제 토출 유량

식 (1)~(7)에 의해 전기유압 액추에이터에 대한 

기초 설계를 바탕으로 Fig. 3과 같이 전기모터와 

유압펌프를 일체형으로 전기-유압 액추에이터의 

회로 설계 및 제작을 하였다. Fig. 4는 제작된 전기-

유압 액추에이터의 모습을 나타낸다. 

Fig. 3 Electro-Hydraulic actuator circuit

Fig. 4 Electro-Hydraulic actuator

3. 실험결과 및 결론

현재 저상버스에서 사용되어지는 휠체어 램프

는 전·후진에 소요되는 시간은 약 20초이다. Fig. 

5에서는 본 연구에서 개발된 액추에이터의 속도를 

나타낸다. 변환시간을 제외한 왕복작동시간은 약 

15초임을 알 수 있다.

0

500

1000

1500

2000

2500

0 5 10 15 20 25 30

-30

-20

-10

0

10

20

30

40

D
is

ta
nc

e(
m

m
)

 

V
el

oc
ity

(m
m

/s
ec

)

Time(s)

Fig. 5 Velocity of wheelchair ramp
본 연구를 통하여 동력전달부이 원활히 이루어 

질 수 있도록 기구부를 선계 제작하였고, 전기-유압 

액추에이터의 설계 및 제작하여 기존의 모터 구동

방식의 부하문제와 속도문제를 해결하였다.
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