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하지 절단 장애인을 위한 
로봇의족

•  �우수한 성능으로 고가의 로봇 등에 적용되는 통합구동모듈을 자체 개발하고, 이를 하지절단 

장애인의 일상생활 보행활동(평지, 경사로, 계단보행)을 지원하는 발목-무릎 조화형 로봇

의족을 개발
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기술이전 기타라이센싱 공동연구

희망 파트너쉽 

기술완성도 
(TRL) 양산 및 

초기시장 
진입

상용데모상용모델의 
개발 및
 최적화

파일럿 
현장실증

유사환경 
시작품

제작·평가

프로토타입 
개발

기술개념 
검증

프로젝트 
개념 또는 
아이디어 

개발

자료조사
기초설명

기술 개요

•  �교통사고 및 산업재해 등으로 인한 하지 절단 장애인 / 하지의지보조기
고객·시장

•  �기존의 상용 수동의족들은 절단된 신체부위를 기능적/미관적으로 대신할 목적으로 개발되어, 자연스러운 보행이 

불가능하고 사용자에게 과도한 신진대사 에너지 소모를 유발하며, 그 결과 사용자의 신체적인 면에서도 불균형을  

유발함

•  �또한 수동의족 착용 장애인들은 경사로 및 계단 보행이 어려워 먼 길을 돌아가야 하는 상황

•  �이전 사업을 통해 하지절단 환자를 위한 발목형 및 무릎형 로봇의족 개발을 수행하였으며, 다양한 발목절단 환자 

(고령자, 양발절단 환자 등)를 대상으로 한 임상연구 및 상용화 연구를 진행하고 있으며, 추후 발목-무릎 조화형 

로봇의족 개발이 필요

•  �국내에서 상용화된 의족은 선진국의 기술수준에 미치지 못함에 따라 국내 사용자들로부터 외면 받고 있으며, 국내

시장의 대부분을 외산 제품이 점유하고 있는 실정임. 또한 인체동작 모사형 로봇 기술과 생체 인터페이스 기술을 

융합한 바이오닉 기술은 임상시험을 진행 중인 선진국에 비해 10년 이상의 기술격차를 보이고 있음. 따라서 선진국

과의 기술격차 해소 및 의족의 국산화 측면에서 기술개발이 시급히 이루어져야 함

기존 기술의 
문제점 또는 
본 기술의 필요성

의료기계연구실, 의료로봇연구실

연구자 : 심성보, 우현수, 이용구, 

            이혁진, 정지욱, 조장호, 

            차효정 

T. 053.670.9019 

지식재산권 
현황  

•  �컴플라이언스 모듈을 포함하는 통합구동모듈과 이를 이용한 통합구동방법(KR2020-0121721)

•  �통합구동장치 및 이를 포함하는 무릎형 로봇의족(KR2073621)

    특허

•  �생체 인터페이스 센서 기반 보행주기 판별 및 보행패턴 생성 기술

    노하우

•  �인체동작 모사형 메커니즘을 적용한 통합구동모듈을 이용하여 평지, 경사로, 계단의 자연스러운 보행이 가능

•  �강한 강성이 필요할 때 스프링 모듈을 이용함으로써, 로봇의족 전원 off시에도 관절의 강성이 유지되어 전도 

위험성을 방지

•  �스프링 모듈 사용 및 약자속 제어를 통한 에너지 저소모형 로봇의족 개발을 하여, 리튬이온 배터리(3,400mAh) 

사용 시 약 32시간 연속 구동 가능

기술의 
우수성 

< 개발된 발목형 로봇의족 및 장애인 보행실험 >

< 개발된 무릎형 로봇의족 및 장애인 보행실험 >

장애인 보행 실험발목형 로봇의족

토크센서 모터
엔코더감속기

스프링 모듈

통합구동모듈

장애인 보행 실험무릎형 로봇의족의 통합구동모듈

감속기모터
엔코더

토크센서

길이 : 182mm

폭 : 110mm

•  �스프링 모듈을 포함하는 일체형 통합구동모듈 

설계 및 개발

•  �인체동작 모사형 메커니즘 구현을 통해 자연

스러운 보행이 가능하도록 하였으며, 경사로 

및 계단 오르막/내리막 보행이 가능하며 에너지 

소모량을 극도로 낮추어 한번 충전으로 하루 

종일 보행 가능

기술의 
차별성

< 스프링 모듈을 포함하는 로봇의족용 통합구동모듈 메커니즘 >

모터

기어

브레이크 스프링모듈

부하

모터 off

브레이크 on

모터 on

브레이크 off

모터 on

브레이크 off

High Impedance
(스프링 모듈)

Low Impedance
(모터 인피던스 제어)

무릎의족:발걸림 방지
(모터 위치제어)

부
하

부
하

Stance Phase(60%) Swing Phase(40%)

A B DC


