
Human-Robot Symbiosis

• 척수손상(SCI) 장애인을 위한 착용형(웨어러블) 보행 로봇

• 트레이닝를 통해 자격이 주어지면 시설이나 가정에서 사용할 수 있는 의

지보조기. 로봇을 착용한 후 클러치를 쥐고 사용.

• 4개의 모터로 양다리의 무릎 관절과 엉덩 관절의 근력을 생성.

• 사용자의 체형에 맞추어 로봇 다리 길이 조절. 볼트 체결이 불필요.

• 착용 시에 로봇 다리를 벌릴 수 있어서 휠체어 접근 용이.

• 6개의 스트랩으로 사용자와 로봇을 밀착 고정.

• 로봇을 입고 상체를 숙이면 모터가 구동하여 로봇 보행이 가능.

• 손목에 찬 웨어러블 기기로 동작모드 제어(앉기, 서기, 걷기, 보행정지).

• 로봇의 동작 제어를 위해 프로그램을 수정할 수 있도록 코드 제공
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체형 조절 기구
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조작 화면

앉기, 서기 동작
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평가항목 단위 RoboWear7L RoboWear8L RoboWear10L

보행 최대 속도 Km/h 0.947 0.86 1.28

사용자 최대 신장 cm 185 190 190

사용자 최대 체중 kg 80 87 90 이상

로봇 중량 kg 23 28 28

• 그룹1: 완전 하지마비 상위 척수손상 장애인(T4-7) 대상

• 그룹2: 완전 하지마비 하위 척수손상 장애인(T8 이하) 대상

• 그룹3: 불완전 하지마비 상위 척수손상 장애인(T4-7) 대상

• 그룹4: 불완전 하지마비 하위 척수손상 장애인(T8 이하) 대상

• 그룹5: 기타 중추신경 및 말초신경 손상 장애인 대상

(다발성 경화증, 근위축성 축삭 경화증, 길렌바레 증후군)
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RoboWear의 성능 비교

사용자
그 룹


