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요  약

동휠체어는 노약자나 장애인을 해 개발된 이동 보조시스템이며, 부분의 동 휠체어는 자세

제어를 해 엔코더 센서를 이용하고 있으며, 이 엔코더는 빈번한 기계  마찰에 의해 결함이 발생 

시킨다. 이러한 문제를 해결하기 해 본 연구에서에서는 3축 가속도 센서를 이용하여 동 휠체어 

설계하고 구 하 으며, 실험을 통하여 그 성능을 평가하 다.

ABSTRACT

The electric wheelchair is the vehicle system to support the elderly, infirm, and disabled 

person. Most of the electric wheelchair is used the encoder sensor for controlling the posture, 

and the encoder generates the defects caused by frequent mechanical friction. To improve the 

problem, we have designed the electric wheelchair base on triple acceleration sensor, and 

implemented. And its performance was evaluated through experiments.
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Ⅰ. 서  론 
 

  동휠체어는 스스로의 힘으로 이동하기 어려

운 노인이나 장애인을 해 개발된 이동 보조시

스템으로, 그의 수요는 차 늘어나고 있는 실정

이다. 재 신체 장애인이나 노약자들이 가장 바

라는 것은 자기 스스로 정상 인 사람처럼 생활

할 수 있게 재활 보조기기를 원하는 것이다. 이들

을 만족시키기 하여 재까지 수동 휠체어와 

동 휠체어가 요한 역할을 해왔다. 수동 휠체

어는 두 팔의 근력을 통해 이동할 수 있지만, 상

지 부분의 신체 장애인에게는 동 휠체어가 

합하다. 그리고 휠체어를 제어하기 해 다양한 

HCI 장치도 필요하다. 특히, 동휠체어를 제어

에서 가장 요한 부분이 자세제어이며, 자세 제

어를 해 엔코더를 사용하고 있으며, 이 엔코더

는 고가임과 동시에 기계  마찰로 인한 고장이 

자주 발생한다. 이러한 문제 을 개선하기 해 

본 연구에서는 휠체어 제어의 안정성과 고장원인 

요소를 개선하기 해 엔코더 센서 없이 가의 

가속도 센서를 이용한 동휠체어 설계법을 제안

하고, 그 성능을 평가 하 다. 

Ⅱ. 동 휠체어 설계

  재의 휠체어의 기구학은 일반 으로 그림 1과 

같이 이루어지며, 제어기 구조 한 그림 2와 같이  

휠체어 제어기가 한 구동신호를 생성시켜 후

륜을 각각 독립 으로 제어하게 된다. 조이스틱을 

X- 방향으로 움직이게 되면 휠체어는 회  선회운

동, 그리고 Y- 방향으로 움직이게 되면  후진 운

동을 하게 된다 [1].
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그림 1. 휠체어의 기구학

  

그림 2. 휠체어 속도 제어기의 구조

  본 연구에서는 그림 1과 그림 2의 연구를 토

로 휠체어 속도제어를 조이스틱으로 방향을 조작

하여 직  는 좌우 회 할 때 휠체어에 심부

에 부착된 가속도 센서로부터 x, y 방향의 가속도

를 획득하고, 이를 분 처리하여 각 방향의 속도

를 기반으로 모터 속도를 추정하여 제어를 하게 

하 다. 즉, 조이스틱의 조작에 따른 휠체어의 방

향과 속도 검출하여 휠체어의 자세를 제어하는 

구조로 그림 3과 4와 같다. 

그림 3. 제안된 동휠체어 제어기 구조

그림 4. 휠체어 자세 제어기 구조

Ⅲ. 실험  결과

본 연구에서 제안한 동휠체어의 성능을 평가

하기 해 그림 5와 같이 제어기를 설계하여 구

하 다. 설계된 제어기는 그림3의 구조로 되어 있

으며, 사용된 가속도센서는 MMA7260을 사용하

고 이 센서로부터 출력되는 신호 x, y, z 신호

를 Atmega32-16MHz의 ADC에 입력하 으며, 조

이스틱에서 출력되는 2개의 축 신호도 ADC에 입

력하 다. 이들 신호로부터 200Hz로 샘 링 하여 

신호를 획득한 다음, 휠체어 조향 방향에 따른 휠

체어의 가속도를 획득하고, 이 획득된 가속도를 

분 처리하여 모터 속도를 추정하 다. 그리고 

비례 제어를 통하여 27Khz PWM으로 모터 속도

제어를 하 다. 이 제어 실험을 한 결과, 그림 6

과 같이 휠체어의 자세제어가 원활하게 이루 짐

을 알 수 있었다. 

그림 5. 구 된 동휠체어 제어기 

그림 6. 주행 성능 평가

Ⅳ.  결  론

  본 연구에서는 엔코더 센서 없이 가의 가속

도 센서를 이용한 동휠체어 설계법을 제안하고, 

그 성능을 평가 하 다. 실험의 결과에서 원활한 

제어 성능을 확인 하 으며, 본 제안된 기법을 휠

체어 제어기 설계에 용한다면, 매우 효과 일 

것이라 사료된다.
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