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1. 서론 
 

거동이 불편한 노인이나 장애인들 일상생활(activities of 

daily Living, ADL)에 있어서 많은 불편함을 가지고 있다. 최

근에 고령 인구가 증가하면서 자립생활의 요구도 높아지고 

있으며, 따라서 ADL 를 지원하는 보조기기(assistive 

products)에 대한 수요가 커지고 있다. 기립보조의자(lifting 

chair)는 일상생활에 가장 기본적인 동작의 하나인 일어서

기(standing up)와 앉기(sitting down) 동작을 보조하기 위한 

보조기기이다. 우리나라와 같은 좌식 생활 문화는 많은 시

간을 방이나 거실의 바닥에서 앉거나 누워서 생활한다. 따

라서 근력이 약화되거나, 퇴행성 관절염을 가지고 있는 등 

근골격계가 약화된 고령자가 가정에서 생활할 때, 신체적

인 부담뿐만 아니라 전도 등의 위험도 존재하고 있는 실정

이다. 기립보조의자는 기본적으로 의자의 좌면(seat)의 높이

를 조절하는 승강기능(lifting function)을 가지고 있다. 바닥

으로부터의 높이를 조절하여, 바닥 좌식 상태에서 일반 의

자에 앉는 상태로 높이를 올린다든지, 또는 기립시 무릎관

절에 걸리는 부하도 경감하여 신체적 부담을 줄일 수 있다. 

휠체어를 사용하는 지체장애인의 경우도 방바닥에서 휠체

어로 또는 휠체어에서 방바닥으로의 보다 쉽게 이승

(transfer)이 가능하도록 보조할 수 있다.
1
 이러한 기능에 있

어서 사용자가 보다 쉽게 좌면에 앉기 위해서는 좌면의 높

이가 가능한 낮아야 한다.  

최근에는 좌면의 지지각도(supporting angle)를 사용자의

시선방향으로 올려줌으로써 둔부를 전방으로 밀어 올리는 

힙업기능(hip-up function)이 적용된 의자가 개발되고 있다. 

Hendreson
2
은 일반 안락의자에 힙업기능을 구현하였다. 그

리고 Auel
3
은 의자의 등판(back-rest)의 각도를 조절하거나 

다리판(leg-rest)을 들어올려 눕기(reclining) 가 가능한 기능

이나 의자의 각도를 기울이는(tilting) 기능도 개발하였다. 

이러한 의자는 의자에 앉은 상태에서 기립 동작에는 기능

적인 도움을 줄 수 있지만, 저상화를 실현하지 않아 방바

닥에 앉은 상태에 기립지원은 어려운 구조였다. Komura
4
는 

좌면을 바닥까지 내릴 수 있으면서 승강 및 힙업기능이 가

능하도록 설계하였다. 그러나 좌면 높이를 조절하기 위한 

메커니즘이 복잡하고, 별도의 구동기도 필요하여 비용적 

측면에 단점을 가지고 있었다. 

본 논문에서는 좌면의 하강 높이의 저상화 및 무동력으

로 힘업기능이 가능한 기립보조의자를 제안한다. 보조적인 

기능으로는 동작시 안전을 고려하여 의자 하강 시 발생 할 

수 있는 사용자의 신체 끼임이나 장애물에 의한 기구 파손

을 방지할 수 있는 끼임감지기구(entrapment sensing 

mechanism)가 있으며, 의자에 탑승이 용이하도록 팔걸이는 

90 도 들어 올릴 수 있도록 설계하였다. 승강기능과 끼임감

지기구는 기립보조제어시스템에 의해 제어된다. 실험에서

는 본 본문에서 제안한 기립보조의자가 장애물 감지 및 승

강이 제어가능함을 보인다. 
 

2. 기립보조의자 기구의 설계 
 

본 논문에서 기립보조의자에 적용한 메커니즘으로는 좌

면의 승강 높이를 조절하는 승강기구(lifting mechanism), 90

도 조절가능한 팔걸이(arm-rest)와 힙업구조를 포함하여 좌 

 
Fig. 1 Mechanism of lifting chair 

 

 
Fig. 2 Design of lifting mechanism 

 

면을 고정하는 좌면기구(seat mechanism), 끼임감지기구, 조

작스위치와 센서의 상태에 따라 승강 구동기을 제어하는 

제어시스템으로 구성된다 (Fig. 1 참조). 

 

2.1 승강기구 설계 
 

Fig. 2 는 기립보조의자의 승강기구를 나타낸다. 좌면기

구는 바닥지지대(base frame)에 고정되어 있는 하나의 선형

구동기(linear actuator)에 의해 승강된다. 좌면기구의 가동범

위는 지면으로부터 최저 150mm, 최고 570mm 까지 승강이 

가능하도록 하여 좌면의 저상화를 실현하였다. 그리고 선

형구동기 양쪽에 직선가이드용 원형 파이프(circle pipe)를 

설치하고 좌면기구에 부착된 리니어부시(linear-bush)와 체결

한 상태에서 승강되도록 하였다. 이것은 좌면 승강 시 발

생할 수 있는 마찰을 최소화하면서도 하중 부하를 분산하

여 지지할 수 있도록 하였다. 또한 선형구동기 후면에도 

후방지지대를 설치하여 부하를 분산할 수 있도록 하였다. 

이러한 후방지지대는 수평면과 80 도로 설계하여 등판 각

도가 90 도 이하가 되도록 하였다.  

  

2.2 좌면기구 설계 
 

Fig. 3 은 좌면기구에 장착한 힙업기구의 설계이다. 좌면

은 좌면기구에 고정된 가스 스프링(gas spring)에 의해 들어

올려지는 구조이다. 가스 스프링의 ON-OFF 조절은 팔걸이

에 설치된 스위치에 의해 전방으로 들어올린다. 그러나 좌

면의 내림(hip-down)은 사용자의 체중부하로 내려지도록 하

여, 무동력으로 힙업기능이 가능하도록 하였다. 힙업기구의 

힙업각도는 15 도 설정하여 기립 초기에 발생하는 슬관절

에 모멘트를 줄이도록 하였다.  

좌면기구의 팔걸이는 사용자가 탑승하거나 내릴 때의  
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Fig. 3 Design of seat mechanism with hip-up function 

 

 
Fig. 4 Design of entrapment sensing mechanism 

 

 
Fig. 5 Block diagram of control system 

 

편의성을 고려하여 최대 90 도까지 들어올리도록 설계하였

다. 조작스위치는 팔걸이의 끝에 설치하여 사용자의 손이 

쉽게 닿을 수 있도록 하였다. 

 

2.4 끼임감지기구 설계 
 

Fig. 4 은 끼임감지기구의 설계이고, 다리접촉 감지부

(leg-contact sensing part), 좌면 아래의 이물질 감지부(obstacle 

sensing part) 그리고 센서부(sensor part)로 구성되어 있다. 다

리접촉 감지부는 사용자 하지가 좌면과 바닥사이에 끼인 

상태에서 좌면이 하강하게 되면, 다리와 감지부의 접촉에 

의해 기구가 뒤로 밀리게 되고, 그러면 기구 끝에 설치된 

센서부에 의해 접촉이 감지된다. 마찬가지로 이물질 감지

부도 같은 동작으로 이물질이 감지된다. 그러면 제어기에

서 좌면의 승강동작을 멈추도록 제어한다. 센서부에는 접

촉식 리미트스위치(limit switch)를 사용하였다.  

 

3. 제어 시스템 
 

기립보조의자의 승강 조작스위치로는, 핸드스위치(hand-

held switch)와 팔걸이 고정스위치가 있다. 핸드스위치는 사

용자나 간병인이 핸드스위치를 손에 들고서 의자의 승강을 

조절할 수 있으며, 고정스위치는 사용자가 의자에 앉은 채

로 의자의 승강을 조절할 수 있다. Fig. 5 는 제어기와 조작

스위치, 끼임감지용 센서, 그리고 구동기와의 전기적 연결

계통도를 보여준다. 본 본문에서는 끼임감지용 센서가 스

조작스위치보다 우선적으로 동작하도록 하였다. 또한 제어

기에는 220V/60Hz 가 입력되며, 조작스위치에 따라 ON/OFF

로 선형구동기를 제어한다.  

 

3. 실험 및 결과 
 

의자의 동작을 실험하였다 (Fig. 6 참조). 먼저, 좌면 아

래에 이물질이 끼여 있을 때(Fig. 6(a))와, 사용자의 하지 일

부가 끼여 있을 때(Fig. 6(b))를 비교하였다. Fig. 7 은 Fig. 6 

실험에 대하여 시간에 따른 의자의 높이, 구동기 ON-OFF 

 
(a) 

 
(b) 

Fig. 6 Lifting motion 
 

 
Fig. 7 Experimental results 

 

출력, 그리고 센서의 출력을 나타낸 그래프이다. 실선은 이

물질이 있을 때의 동작이고, 점선은 신체의 일부가 끼여있

을 때의 결과이다. 먼저 Fig. 6(a)의 실험에 대한 결과(실선)

에서, 의자는 4 초에서 스위치를 닫아 하강 명령을 내리게 

되면 구동기 ON(24 V)된다. 계속 하강을 하다가 13 초에서 

이물질과 접촉하여 센서가 검출(24 V)하게 되면 구동기는 

OFF(0 V)로 멈추게 된다. 그리고 Fig. 6(b)의 신체 끼임 실험

에 대한 결과(점선)에서는 2.7 초에 스위치를 닫아 구동기 

ON(24 V)되어 하강을 시작하고, 6 초에서 센서가 다리와의 

접촉을 감지(24 V)하여 구동기는  OFF(0 V)한다. 그리고 8.9

초 후 다리를 좌면의 아래에서 꺼내어 센서와 접촉하지 않

게 되어 다시 하강(24 V)한다.  16 초에서는 스위치를 열어

서 동작을 정지(OFF) 하였다. 
 

4. 결론 
 

본 논문에서는 고령자 및 장애인을 위한 기립보조의자

의 설계를 제안하였다. 프로토타입으로 제작한 기립보조의

자를 이용하여 각 기구부의 기능을 실험하였다. 그 결과 

기립보조의자의 끼임감지기구의 동작이 완벽하게 수행함을 

확인하였다. 향후에는 기립보조의자의 인체에 대한 영향을 

정성적, 정량적으로 평가할 예정이다.  
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