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서론

기술 개요: 최근착용형로봇기술은하지절단자및보행장애인이

다양한 지형에서원활하게이동할수있도록크게발전했습니다.

기존 연구의한계: 기존의기술들은여러환경에대해정상상태의

보행일 때에초점을맞춰개발을했고, 환경 전환 보행에 대한 제어

기술들은 아직미흡하다.

환경전환보행의도인지시스템

그림 1. 보행 의도 인지 시스템

관절궤적생성방법

평지에서 계단을오르는보행에서 ProMPs(Probabilistic Movement

Primitives)[2]모델을활용하여유각기의보행궤적을생성한다.

관절 궤적 생성 모델에 사용된 ProMPs은식 (1)과 같이 weight w와

basis function Φ으로표현된다.
그림 2와 같이관절궤적의최종값을설정하고, 조건화하여 식 (2)

와 식 (3)을 통해 w를업데이트하여관절궤적을생성한다.
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그림 2. 관절 궤적 생성을 위한 역운동학 조건화

실험장비및실험환경

그림 3. 실험 장비: 실험실 내 (왼쪽), 실험실 밖 (오른쪽)

그림 4. 실험 환경: 실험실 내 (왼쪽), 실험실 밖 (오른쪽)

환경인지시스템분류결과

그림 5. 환경 인지 시스템의 confusion matrix

환경전환보행의도인지결과

Curb Stair 1 Stair 2 Obstacle 1 Obstacle 2

Leading foot 96.22% 94.56% 72.55% 74.54% 94.68%

Trailing foot 97.14% 100.00% 100.00% 87.805% 94.23%

Total 96.59% 94.56% 84.27% 80.20% 95.23%

표 1. 환경 전환 의도 인지의 정확도

Obstacle Tread Depth (cm) Height (cm)

20 cm Stair 1.24 0.87

16 cm Stair 1.64 1.29

4.6 cm Obstacle - 0.8

8.6 cm Obstacle - 0.92

Curb - 1.14

표 2. 환경 특징에 대한 RMSE(Root Mean Square Error)

보행관절궤적시뮬레이션검증

실제허벅지의각도궤적를사용한경우 1와모델을통해생성된

허벅지각도궤적을사용한경우 2로나눠검증한다.

경우 1에서 71.875% ,경우 2은 97.916% 성공율을보였다.

그림 6. 시뮬레이션 실패 상황(왼쪽), 성공 상황(오른쪽)
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