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서론서론서론서론1.일상적인 활동 및 보행운동이 불가능한 장애인이나 고령자는 신체회복 및 건강유지를 위해 보행은 주요한 활동이다 특히 심폐 기능이 약하거나. ,근골격계의 약화로 인해 하반신 편마비 및 운동신경계의 질환자의 일상생활 적응 재활훈련과 보행거동 제약의 문제점을 해결하기 위해 보행용 전동보조장치의 필요성이 증대되고 있다.본 연구에서는 심폐기능 허약자 및 보행장애를가진 장애인을 위한 보행기능 보조를 위하여 고관절 굴곡 및 신전을 제어하기 위한 모터와 능동적DC인 보행보조를 위하여 장착자의 고관절 굴곡 및신전 여부를 감지하기 위한 센서를 부착하고 장치,무게를 최소화하고 신체 밀착성을 좋게 하기 위하여 카본 복합수지를 적층한 프레임을 사용한 보행용 전동 보조장치를 제시하고자 한다.보조장치구조설계보조장치구조설계보조장치구조설계보조장치구조설계2.보행 보조장치 고정부 설계2.1전동 보조장치는 보행보조를 위하여 신체 고정부가 신체에 적합하게 밀착되어 작동되어야 하므로 착용자의 신체사이즈가 중요하다 그림. (Fig.1)은 보조장치의 신체 고정부가 부착되는 부분의신체 사이즈와 고정부의 사이즈를 나타낸 그림이다 신체 고정부의 형태는 보행시 모터의 회전 토오.크에 의해 허리 고정부와 대퇴부 커프와의 뒤트림이나 변형이 발생하지 않도록 장 카본시트4.5t (35열간적층 카본 복합수지를 사용하여 고강도를 유)지하도록 하였고 모터 고정부는 카본 복합수지에,알루미늄 블록을 인서트 성형하여 모터 동작부의고정 강도를 높이고 장착자의 장치 무게에 대한,부담을 줄일 수 있는 구조로 설계하였다(Fig.2).

대퇴부 고정 커프는 대퇴부의 전방향과 후방향으로 감싸는 곡선형태로 하여 재질의 성형재PVC와 카본 복합수지 장를 열간적층하여 부(2.5t) (3~4 )분적인 변형 및 탄성을 주어 보행시 탄성변형이가능하도록 하여 압박감을 최소로 하고 신체 밀착성이 좋도록 설계하였다(Fig.3).

Fig 1. Body size & Fix frame size

Fig 2. Waist frame shape(Carbon)

Fig 3. Thigh fix cuff shape(Carbon)모터 구동 센서2.2대퇴부 고정커프와 회전 모터축 사이에 굴곡및 신전 감지를 위한 센서를 장착하여 신체의FSR대퇴부에 고정된 커프에서의 움직임이 발생하면
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한국정밀공학회 년도 춘계학술대회논문집2011커프에 인서트된 블록이 모터축을 기준으로 회전하여 모터축의 양쪽에 부착된 센서에서 한쪽 센서가 하중을 받아 신호를 주어 모터를 구동하도록설계하였다(Fig.4).

Fig 4. FSR sensor & Output value결과결과결과결과3.제안된 보행용 전동 보조장치의 구조 및 중량은다음과 같다 표 배터리는 리튬폴리머(Fig. 5, 1). 12V전지를 사용하였고 감속기를 구동모터에 장150:1착하여 보행보조를 하고 센서의 피드백을 통한느린 보행 및 빠른 보행 앉기 서기와 같은 능동적, ,인 보행을 버튼 조작 없이 할 수 있었다.보행 보조장치의 동작 시험은 도의 경사진10트레드밀에서 속도와 속도를 주어0.5km/h 1.5km/h보행보조 테스트 를 하였고 보행 보조기능(Fig.6) ,의 감성적 평가에서 빠른 보행에서 장치의 보행보조기능이 좋았고 앉기와 서기의 동작에서 신체,를 지지 하는데 도움을 주었다.

Table 1. Weight of Walking assistant device

Fig 5. Walking assistant device

Fig 6. Gait assist test & Motion결론결론결론결론4.본 연구를 통하여 보행기능 장애를 가진 장애인및 고령자의 보행기능에 보조 역할 및 센서 피드백을 통하여 버튼 조작을 하지 않고 능동적으로 보행을 할 수 있었다 신체 고정부의 카본 복합재의.사용으로 금속재질의 사용을 최소화시켰지만 모터 및 감속기의 중량에 대한 부담을 줄이지 못하여장착자의 무게 부담이 있었다.모터 구동부를 경량화시키고 보행 보조장치의,정량적인 평가와 다양한 환경에서 임상평가를 통하여 장치를 개선하고 운동기능이 제약받는 고령,자의 보행보조 및 재활 운동이 되도록 최적화시킬예정이다. 후기후기후기후기본 논문은 보건복지부 보건의료연구개발사업노인 장애인 재활보조기구 개발 사업 과제번호· ( :의 지원으로 이루어 졌습니다A091255) .참고문헌참고문헌참고문헌참고문헌
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