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1. 서론

나이가 듦에 따라 거동이 불편해지거나 사고에 의해 후

천적으로 장애인이 되는 사람들은 휠체어와 같은 보조 기구

를사용하게된다. 하지만이러한보조기구중전동휠체어같

은경우는처음사용하게될경우조작이익숙치못하고몸의

반응 속도가 느려 원활한 주행이 어려울 수 있다. 이러한 조

작미숙이나돌발상황에대한느린반응은만일의경우사고

로 이어질 가능성이 존재한다.

보행 장애인용 보조기구를 사용한 주행의 특성 상 폭이

넓고, 사람들의이동이적으며, 경사가비교적낮은길을선택

하여야안전한주행이가능하다. 또한, 보행장애인용보조기

구는배터리를사용하기때문에움직일수있는거리가제한

되기 때문에 안전하고, 목적지까지 최적화된 경로를 선택하

지 못하면 운행에 있어 불편함을 느끼게 된다.

따라서, 본논문에서는이러한노약자나보행장애인의불

편함을해소할수있도록보행장애인의안전과편의성을위

한전용내비게이션과자율주행이가능한보조기구의개발

을 제안한다.

2. 본론

2.1 기술의 개요

[그림 1] 전동휠체어 주행을 방해하는 길

그림1은 전동휠체어의 주행 시, 이동이 불편한 길을 나타

낸 것이다. 이처럼 도로의 폭이 좁거나, 도로 위에 장애물이

존재하는 경우 주행이 매우 어렵고, 배터리로 운행되는 특성

상, 예기치 못한 공사 현장과 마주치는 등 사전에 예상한 것

보다목적지까지돌아가게될경우불편함을겪을수밖에없

다. 따라서, 이동 거리마다 GPS 데이터 기준 각종 센서 데이

터를받아보행장애인이안전하고쾌적한경로와사전정보

를 안내받을 수 있는 보행 장애인용 내비게이션이 필요하다.
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[그림 2] 전동휠체어 이용자 사고 유형

그림2에 전동휠체어이용자들의사고유형을나타내었다.

주된 사고 유형으로는 걸림, 외부 장애물 및 차량 충돌, 균형

상실, 끼임 등으로 이러한 사고들은 보행 장애인이 일반인들

에 비해 운동 신경이 떨어지거나 반응 속도가 느리고, 또는

기구의 조작 미숙으로 인해 발생하는 사고들이다.[1] 따라서,

기구를 직접 조작하는 것보다 자율 주행을 적용한다면 기구

를 보다 안전하게 사용할 수 있고 사고 또한 예방할 수 있을

것이다.

또한이러한보조기구를탑승하는사람들의경우대부분

보호자가 없이 1인 운전을 하기 때문에 문제가 발생할 경우

대처가힘든경우가발생할수있다. 따라서이러한상황에서

보호자에게즉시경보나알림을보내도록시스템을구현하여

미연의 상황을 방지하고자 하였다.

2.2 보행장애인의 안전과 편의성을 위한 전용 내

비게이션과 자율 주행이 가능한 보조 기구 개발

보행장애인의 안전과 편의성을 위한 전용 내비게이션과

자율 주행이 가능한 보조 기구 개발에 있어서 경사, 진동, 장

애물, 인구밀집율, 시간, 온도, 길 특성, GPS 데이터, 초음파,

레이더, 카메라 등의 빅데이터와 3축 가속도 센서를 통해 구

하는경사(기울기), 진동등을수집할수있는각종센서기반

의 데이터 수집보드와 LTE(통신) 보드 등을 통한 수집 제어

기를 설계하였다.

또한사용품카메라(CCTV또는 CAM) 등을 활용하여구

현하는 방법으로 영상데이터 내의 영상처리(Image

Processing)에서 물체, 장애물(Object)을 구분하여 표시하고

이데이터를메인제어기에넘겨주는역할을하는장애물인

식알고리즘을 YOLO를통해객체인식학습및트레이닝, 프

로그램을 개발하였다.[2,3]

보행 장애인전용내비게이션과위급상황시보호자에게

알림을 보내는 시스템은 T-MAP OPEN API를 활용한 보행

장애인전용 Android 기반의보행장애인용내비게이션인터

페이스 시제품 어플리케이션을 개발하여 구현하고자 하였

다.[4]

자율 주행 기능 개발을 위해서 상용 휠체어를 원격으로

움직일수있도록튜닝을진행하고이를활용할수있는제어

기 및 인터페이스를 개발하여 휠체어 테스트를 진행하였다.

이러한 연구 개발 목표에 따른 성능 지표와 개발 결과에

따른 지표를 표 1에 나타내었다.

[표 1] 연구 주요 성능 지표

주요 성능지표 단위 개발 목표 개발 성과

1. 센서 기울기

오차율(0~20°)
% ±5 이하 ±0.244

2. 거리

측정(레이저)

오차율(1~10m)

% ±3 이하 ±0.036

3. 거리

측정(초음파)

오차율(20~50cm)

% ±3 이하 ±0.329

4. 카메라 장애물

인식 정학도
% 30 이상 100

5. 제어기와 서버

간의 패킷 정확도
% 80 100

6. 비상 호출 SMS

호출 시간
s 60 이내 14.17

3. 결론

나이가들어몸이불편해진거나, 사고등으로인하여몸이

불편해지게된경우휠체어와같은보조기기에의지하여돌

아다니게 된다. 하지만 이러한 보행 장애인들의 경우 도로의

사정이좋지않아불편함을겪거나, 보조기기의조작이미숙

하여, 또는 신체 능력이 떨어져 돌발 상황에 대한 반응 속도

가늦어사고를당하기도한다. 이러한문제를해결하고자본

논문에서는 보행 장애인의 안전과 편의성을 위한 전용 내비

게이션과 자율 주행이 가능한 보조 기구의 개발을 제안하였

다.

보행장애인전용내비게이션을통해보행장애인들은외

출 시 보다 안전하고, 보조 기구의 주행에 어려움이 없고, 공

사현장과같은도로사정을미리전달받아목적지까지최적

화된 경로를 추천받을 수 있으며, 자율 주행을 통하여 반응
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속도가느리고조작이미숙하여일어날수있는사고등을방

지할 수 있도록 하였다.
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