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1. 서론

보행 장애인용 보조기구란 보행 장애인들이 타고 다니는

전동 휠체어, 전동기구, 전동 스쿠터 등을 말한다. 나이가 들

거나사고로몸이불편해지면일반적으로휠체어를탑승하게

된다.

그러나 이러한 전동 휠체어를 이용한 주행은 통상의 주행

과는많은차이점을가진다. 휠체어의너비로인해폭이좁은

도로나, 사람이많은혼잡한도로, 또는공사중이거나경사가

급격한도로라면주행에어려움을겪게된다. 또한, 전동휠체

어의 조작이 미숙하거나, 갑작스러운 상황에서 빠르게 대처

하지 못할 경우 사고로 이어질 수 있다.

그렇기 때문에 보행 장애인들의 원활한 이동을 위하여 일

반적인 경로와는 다른 전동 휠체어 주행에 최적화된 경로가

필요하고, 조작이 미숙하더라도 일어날 수 있는 사고에 대처

할 수 있어야 한다.

따라서, 본 논문에서는보행장애인보조기구주행에최적

화된경로를추천하고안내하는내비게이션시스템이탑재되

고, 이용자의조작미숙, 돌발상황에대처가가능하도록자율

주행이 가능한 장애인 보조기구에 최적화된 안전 시스템의

개발을 제안한다.

2. 본론

2.1 기술의 개요

장애인 보조기구에 최적화된 안전 시스템은 보조 기구에

탑승하여 주행에 어려움을 겪는 보행 장애인들의 문제를 해

결하기 위한 것이다. 보조 기구의 운전 조작이 힘들고, 충돌

사고가 많이 발생하기 때문에 이를 해결하고자 자율주행을

적용하여 안전한 운행을 할 수 있도록 하고자 하였다.

또한, 보조 기구가주행하기에는폭이좁거나, 표면이고르

지 못해 어려운 도로들이 많고, 지나갈 수 있는 길이더라도

공사 중인 상황일 때 등에 알림 서비스가 없어서 어쩔 수 없

이우회하여돌아가야하기도한다. 또한보조기구는배터리

로운영되어이동거리면에서도최적화된거리의주행이필

요하다. 따라서, 빅데이터와 IoT 시스템을 통해 보행 장애인

맞춤 내비게이션을 제공하고자 한다. 이러한 제목의 시스템

개요도를 그림 1에 나타내었다.
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요 약
보행장애인용보조기구를탑승한주행은통상의주행과는다르게많은차이점을가진다. 휠체어의너비로인해폭이
좁은도로나, 사람이많은혼잡한도로, 공사중이거나경사가급격한도로의통행에어려움을겪는다. 또한, 전동휠체어
조작이 미숙하거나 돌발 상황에 빠르게 대처하지 못할 경우 사고의 위험성이 존재한다. 따라서, 본 논문에서는 통상의
주행과는다른보행장애인보조기구주행에최적화된경로를추천하고안내하는내비게이션시스템이탑재되고, 돌발
상황에대처하여사고를예방하기위해자율주행이 가능한장애인보조기구에최적화된안전시스템 개발을 제안한다.
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[그림 1] 장애인 보조기구에 최적화된 안전 시스템 개요도

2.2 보행 장애인 안전 시스템 플랫폼 개발

다수의사용자가사용가능한클라우드형사물인터넷기반

의 네트워크 환경 및 빅데이터(S-빅데이터)를 통한 보행 장

애인안전시스템플랫폼개발하여 IoT 모니터링관제센터를

거쳐 SMS 알림 시스템과 주요 정보 업데이트 등의 기능을

제공하고자 한다. 99.9%의 패킷 정확도를 갖는 네트워크 통

신시스템과빅데이터저장공간, 운영할수있는플랫폼구조

를 개발하여 이를 구현하고자 한다.

이를 위하여서는 S-빅데이터(Sidewalk-Bigdata)를 통해

데이터를 수집하고자 한다.[1,2] S-빅데이터란 현장에 대한

경사, 진동, 장애물, 사람의밀집도, 시간, 온도, 길특성, GPS

데이터, 초음파, 적외선, 카메라 등을 말한다. S-빅데이터의

각 항목과 취득 방법에 대하여 표 1로 나타내었다.

[표 1] S-빅데이터 항목 및 취득 방법

항목 취득 방법
1 경사(기울기0 가속도센서 경사(기울기)

2 진동
가속도센서 진동

(kine진동 해석법)
3 장애물 YOLO디텍팅
4 사람의 밀집도 YOLO디텍팅
5 시간 현재시간(RTC)
6 초음파 맵핑 초음파센서 4개를통한휠체어중심 맵핑기능
7 길 특성 진동, YOLO디텍팅
8 GPS GPS모듈(위도, 경도)
9 초음파(중거리) 초음파모듈
10 적외선(장거리) 적외선모듈
11 카메라 카메라 장치

2.3 ROF와 WPCP를 검토하는 이미지 프로세싱

기술 개발

보조기구의자율주행을위하여보조기구전방의장애물

을 인식할 수 있어야 한다. 정면 카메라 데이터를 통한 장애

물을 인식하기 위한 실시간 객체 찾기(ROF, Real-time

Object Finding)와 경로 통과 가능 여부(WPCP, Whether

Path Can be Passed)를검토하는이미지프로세싱기술을개

발하고자 한다.[3-5]

이를 구현하기 위해 YOLO 엔진을 통한 동영상의 다중 객

체 인식 방법 연구와 영사처리 기법, 필터, 알고리즘, 카메라

데이터를 실시간으로 가져오기 위한 하드웨어(H/W) 기술을

연구 개발하고자 한다.

2.4 NCPD와 LEVEL3 자율주행 알고리즘 개발

연구의최종목표로는빅데이터를통한인공지능(AI) 기반

의 최적화 이동 경로를 제공하는 장애인 중심 내비게이션

(NCPD, Navigation Centered on People with Disabilities)과

LEVEL3 자율주행이가능한알고리즘의개발이다. 이러한알

고리즘은핵심알고리즘과인공지능알고리즘으로구성된통

합 알고리즘이다. 핵심 알고리즘은 큰 뼈대와 절대성을 갖는

내용을 담고 있으며, 인공지능 알고리즘은 때에 따라 변화하

는주변환경, 파라미터등에작용되는알고리즘이다. 자율주

행 기능은 카메라 정보와 각 센서 데이터 등을 통한 딥러닝

기반의 엔진 개발 계획이다. 이러한 빅데이터 및 알고리즘을

그림 2에 나타내었다.

[그림 2] 빅데이터 및 알고리즘

3. 결론

보행 장애인용 보조기구를 통한 주행은 통상의 주행과는

많은차이점을가진다. 폭이좁거나, 사람의통행량이많은도

로, 공사중이거나경사가급격한도로일경우주행이불가능

하다. 또한, 조작미숙이나느린대처로인해사고의위험성도

존재한다. 이처럼일반적인주행과는다른특성때문에, 특별

한 해결 방안이 필요하다.

따라서, 본 논문에서는 이러한 문제점들을 해결하고자 보

행 장애인의 보조기구 주행에 최적화된 경로를 추천하고, 안

내할수있는내비게이션이탑재되고, 조작미숙이나돌발상

황으로인한사고방지를위해자율주행을적용한장애인보

조기구에 최적화된 안전 시스템의 개발을 제안한다.
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