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비전 및 IMU 센서 융합을 이용한 보행 측정 시스템 개발

Development of a Gait Measurement System 
using Data Fusion of Vision and IMU Sensors
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Abstract: This paper presents a gait analysis and measurement system using the Arduino and Open CV. The proposed gait analysis 
system can be used to help the development of active prosthetic legs by providing the supplementary gait data. Firstly, we 
introduce a gait measurement system to measure the motion of pelvis, knee, and ankle which are important decision points for 
gait. Secondly, we propose a gait measurement system, using fused angle data obtained by IMU sensors and a vision sensor. 
Thirdly, we design a cost-effective measurement apparatus by using open-source vision library and low-cost wireless communication 
devices. Finally, we present an autonomous display that can be used for the evaluation of the control performance of prosthetic 
legs. The novelty of the proposed system is that it has advantages over existing systems in terms of applicability and cost. 
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I. 서론

보행장애는 몸의 선천적인 비대칭이나 장애에 의해 발생

하며 후천적인 질병, 사고 등에 의해 발생하기도 한다. 또

한 동맥경화, 당뇨병과 같은 혈관질환에 의한 절단환자의 

수도 급증하는 추세이다[1]. 이러한 보행장애 환자의 경우 

집이나 사회에서 독립적인 이동성에 제한을 받게 된다[2]. 
이에 따라 보행 장애를 개선하는 균형훈련이나 의족에 대

한 요구가 점진적으로 증가하고 있다. 
초기 의족디자인은 절단자의 보행능력개선에 집중되었지

만 현재는 일상생활뿐만 아니라 스포츠에도 참여할 수 있

을 만큼 사용자의 활동성을 보장하는 방향으로 의족이 개

발되어오고 있다. 그러나 개개인의 보행특성이 제대로 반영

되지 않은 의족의 경우, 골반 변형 등 몸의 비대칭성을 유

발한다. 따라서 보행진단을 통해 개인의 특성을 반영한 맞

춤형 의족 개발의 필요성이 증대되고 있다.
또한 보행진단은 의족개발 외에도 의학적 진단과 밀접한 

관련성을 가지고 있다. 뇌졸중 등에 의한 마비나 소뇌의 이

상, 척수 손상, 파킨슨 병 등 보행장애가 발현되는 질병을 

진단하는 경우에도 보행 측정 시스템은 필수적이다[3].
그러나 기존의 보행분석 프로그램들은 국내 하지 질환자

들의 비정상적 보행특성을 진단함에 있어서 기능적, 정확

성, 비용적인 한계를 갖는다[4]. 인간의 보행 측정은 종종 

적외선 카메라, 전문화된 데이터 프로세싱 소프트웨어, 센
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서가 부착된 특수한 복도와 같은 고가의 장비를 쓰는 전문 

실험실을 필요로 한다[5]. 이러한 한계점은 보행 측정과 진

단을 원하는 검사자나 의족 개발자의 접근을 어렵게 만든

다. 게다가 제한된 환경에서 보행측정을 할 경우 검사자의 

자연스러운 보행을 방해할 수 있다[6,7]. 따라서 연구실이나 

의족 전문 연구기관의 규모가 작을수록 보행관련 연구에 

한계점을 갖게 되고 지리적, 사회적 소외층들이 적절한 보

행진단이나 올바른 의족을 착용할 기회를 잃게 된다. 따라

서 보행 분석을 통한 의족개발과 다양한 의학적 수요는 높

은 접근성을 갖는 보행 측정 시스템을 필요로 하고 있다. 
이러한 사회적 수요에 맞추어 라즈베리파이, 아두이노와 

같은 오픈소스 하드웨어의 발전은 혁신적으로 비용적인 진

입장벽을 낮추고 있다. 오픈 소스 하드웨어를 사용함으로서 

설계를 간소화하고 센서나 컨버터, 블루투스 등 수많은 주

변장치를 활용할 수 있게 되었다[8]. 또한 비전 데이터는 

속도, 정확성, 반복성의 특징을 가지기 때문에 구조화된 장

면을 정량적으로 측정하는 데 탁월하다. 비전 정보를 이용

하여 자동으로 주행하거나 CCTV 영상에서 범인을 색출해 

내는 등 실생활에서도 점차 적용의 범위가 넓어지고 있다. 
 본 연구에서는 비전 센서와 IMU 센서 융합을 이용한 접

근성 높은 보행 측정 시스템을 제안한다. 오픈소스 라이브

러리인 Open CV를 활용하여 특수한 환경이나 연구실에서 

벗어나 자연스러운 보행 측정이 가능하도록 측정기구부를 

설계하였다. Marker의 라벨링을 통한 의미 있는 영역의 3

차원 정보를 활용하여 인식의 속도를 높이고 시스템 구축

비용 절감과 생산성 효율향상의 결과를 가져올 수 있다[9].  

또한 IMU (Inertia Measurement Unit) 센서와의 정보 결합

을 통해 다양한 환경 속에서도 측정 데이터의 신뢰성을 잃

지 않도록 하였다. 각각의 센서와 영상 데이터 알고리즘을 

이용해서 얻어낸 각 관절의 각도 정보는 자체적인 디스플
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그림 1. 개발한 보행 측정 기구부를 착용한 모습.
Fig. 1. Appearance of developed gait measuring instrument.

그림 2. 각 관절각을 측정하는 센서의 위치.
Fig. 2. The position of the sensor measuring each joint angle.

레이를 통해 직관적으로 확인할 수 있도록 개발되었다. 본 

연구의 목적은 맞춤형 의족 시스템 개발용 보행 측정 시스

템을 구축하는데 목적을 가진다.

II. 보행 측정 기구부의 구성

본 연구의 보행 측정 시스템에 사용되는 측정 기구부는 

오픈소스 하드웨어인 아두이노와 몇 가지 센서, 그리고 전

용 marker를 이용해 설계하였다. 저비용으로도 효용성 있는 

시스템을 제작하고자 오픈소스 하드웨어와 오픈소스 라이

브러리를 적용한다. 비전 센서는 외부의 환경으로부터 경사

각을 측정할 수 있으며, 자이로 센서를 이용한 경사각 추정 

방법과 달리 적분방법을 사용하지 않기 때문에 오차가 누

적되지 않는 장점이 있다[10].
정상적인 보행(normal gait)이란 하지와 골반, 체간의 조

화된 관절의 움직임과 근육활동으로 적은 에너지를 소비하

면서 부드럽고 효과적으로 신체의 무게중심을 앞쪽으로 이

동시키는 것을 의미한다[11]. 인간의 하지 운동은 주로 고

관절(hip joint), 슬관절(knee joint), 발목관절(ankle joint)의 3
개의 관절과 발의 상호 관계로 이루어지므로[12], 본 시스

템에서도 보행 측정 변수를 골반각, 무릎각, 발목각으로 선

정하였다. 각 관절의 각도를 측정하기 위해서 센서를 부착

한 압박밴드와 영상 인식을 위한 marker만을 사용하였다. 
아래의 그림 1에 본 시스템에서 제작한 보행 측정 기구를 

착용한 모습을 나타내고 있다.
보편적으로 각도 측정을 위해 사용하는 엔코더의 경우, 

각도변화에 대해 정확한 데이터를 얻어낼 수 있지만 하나

의 각을 측정하기 위해서 완전히 고정된 2개의 지지대가 

필요하다. 이러한 고정된 지지대는 착용자의 자연스러운 움

직임을 제한하는 요인이 된다. 따라서 측정 기구부를 설계

함에 있어서 간편한 착용성과 경량성, 그리고 보행에 최소

한의 제약을 가하도록 고려하였다. 또한 적외선 카메라와 

같은 특수 장비 없이도 정확도 높은 측정 시스템을 구현하

고자 고전적인 센서와 영상 센서를 동시에 사용하여 각각

의 단점을 서로 보완하는 형태로 적용한다.
고전적 센서는 작고 가벼운 MPU6050을 사용한다. 가속

도 센서와 자이로 센서의 결합 형태인 MPU6050은 3축의 가

속도 변화를 감지해낼 수 있다[13]. 이를 이용하여 각도계산 

알고리즘을 설계하고 착용과 보행 편의성면에서 더욱 간편하

도록 기구부는 설계된다. 골반, 무릎, 발목의 각도를 각각 얻

어내기 위해 각 다리마다 Arduino와 4개의 MPU6050(각도 

측정 센서), 그리고 HC-06(블루투스 센서)을 이용한다. 주변 

장치로부터 일정 거리를 확보하여 보행 시 자연스러운 보

행을 측정하고자 무선통신방식을 기반으로 제작된다.
영상처리를 통해 각 3개의 각도 정보를 얻기 위해 6개의 

marker는 각 다리마다 부착된다. 영상은 특수한 카메라 대

신 스마트폰을 이용하여 촬영된다. 적외선 카메라와 달리 검

사자의 움직임을 투시할 수 없기 때문에 각 관절의 각도변화

가 시각적으로 가장 잘 보이는 측면촬영방식을 선택한다. marker
는 5m 이내의 거리에서도 충분히 인식할 수 있도록 가로세

로 10cm×10cm인 정사각형모양의 크기로 제작한다. 빛 반사

에 민감하지 않도록 반사가 적은 아크릴 소재를 사용하여 전

문화된 실험실에서 벗어나 자연광 상태에서도 측정이 가능하

다. 전체 기구부는 3kg이내이며 보행에 적은 제약을 가하도

록 압박밴드와 밸크로(velcro)를 사용하여 기구부를 설계한다. 
보행측정은 기구부를 착용한 피실험자를 통해 비전과 센

서 측정을 동시에 이루어진다. 측정된 데이터는 arduino와 

Open CV에서 각 관절의 각도 정보로 변환되어 TXT파일로 

저장된다. 저장된 TXT파일을 GUI 프로그램에서 실행시키

면 보행 분석과 디스플레이가 자동으로 이루어진다.

III. 센서를 이용한 각도 측정 알고리즘

본 연구에서 제안한 보행 측정시스템에서 센서 측정의 

중요한 점은 시각적으로 보이지 않는 순간에도 측정이 계

속해서 이루어지고 있다는 점이다. 영상 촬영의 경우 빛의 

영향이나 몸의 기울어짐 정도에 따라 순간적으로 각도 데

이터가 소실되는 경우가 발생할 수 있다. 이러한 단점을 보

완하기 위해 고전적인 센서를 동시에 사용하였다. 
그림 2는 측정 기구부에서 각 다리에 부착하는 MPU6050

들의 위치를 나타내고 있는 그림이다. 센서의 측정 위치는 

영상 측정 기구부인 marker들을 가리지 않으며 체형의 영

향을 적게 받기 위해 하지를 둘러싼 부위 중 가장 뼈와 가
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그림 3. MPU6050을 이용한 관절각 계산방법.
Fig. 3. Joint angle conversion method using MPU6050.

그림 4. 영상처리 알고리즘.
Fig. 4. Image processing algorithm. 

까운 정면 위치로 선정하였다. 센서를 부착한 압박밴드를 

이용해 각 측정부위에 센서를 고정한다. 각 센서는 순서대

로 척추, 대퇴골(허벅지 뼈), 비골(종아리 뼈), 발등의 뼈의 움

직임을 측정하여 수식적으로 관절의 접힘 각도를 도출한다. 
IMU센서인 MPU6050은 센서가 회전할 때, X, Y, Z축의 

각속도 변화량과 중력가속도를 측정한다. 이렇게 가속도 센

서와 자이로 센서를 결합함으로서 각각의 단점을 보완하고 

정밀도를 높인다. 그림 3은 sensor 2와 sensor 3을 이용하여 

무릎각도인 를 환산하는 과정을 나타낸다.

센서를 이용한 관절각도 도출 과정에서 사용되는 변수 

  은 각각 골반각(pelvis), 무릎각(knee), 발목각(ankle)

을 나타내며 각 센서의 측정 각도는 센서에 명명된 순서대

로  로 표시하였다. 는 각각 와 의 외

각을 의미한다.
본 시스템에서 MPU6050은 직립 상태에서 90도를 나타

내도록 설정되어있으며 다리가 뒤쪽으로 회전 시 0도, 앞쪽

으로 회전 시 180도에 근접한다. 무릎각도인 는 허벅지와 

종아리가 접히는 내각을 나타낸다. 를 측정하기 위해 허

벅지에 부착된 sensor 2와 종아리에 부착한 sensor 3을 이용

해 와 의 각도를 측정한다. 그 다음 측정값을 이용해 

수학적으로 를 도출하는 과정은 다음과 같다.

  
     (1)

골반과 발목각의 경우 무릎과 다르게 각 센서가 이루는 

선분의 외각을 측정한다. 따라서 다음과 같이 변형된 공식

에 따라 골반각 와 발목각 를 구한다. 

   
     (2)

   
     (3)

각각의 MPU6050에서 측정된 각도 값은 HC-06을 이용한 

블루투스 통신으로 마이크로컨트롤러에게 전송된다. 이때 

마스터 모드의 HC-06과 연결된 Arduino는 송신 받은 각도

정보를 이용해 위와 같은 관절각을 계산하여 TXT 파일로 

저장한다. 측정된 각도는 엔코더로 비교해 보았을 때 5% 
이내의 각도오차를 가지는 것으로 확인되며 신뢰성 있는 

데이터를 얻을 수 있다.
무선통신방식을 기반으로 하는 본 시스템에서 사용하는 

HC-06은 2.4GHz의 주파수 ISM 대역을 사용하고 동기식 통

신 속도는 최대 1Mbps를 수행할 수 있는 블루투스 모듈이

다. 개발한 보행 측정 시스템은 각 다리마다 4개의 MPU6050
을 사용하며 각각의 센서 간의 관계로 보행각도를 도출해

내기 때문에 각각의 다리는 하나의 마이크로컨트롤러로 연

결되어야 한다. 인간의 보행을 측정하기 때문에 초당 60회 

이상의 측정이 불필요하기 때문에 전체 측정 장치에서 하

나의 마이크로컨트롤러를 사용해도 무방하다. 하지만 무선

통신에서 안정적인 대역폭을 확보하고 두 다리 중 하나의 

다리만 측정할 경우에도 분리하여 편하게 사용할 수 있도

록 각각의 다리는 다른 마이크로컨트롤러로 연결하였다. 2
개의 허브로 각각의 다리에서 측정되는 데이터를 분리함으

로서 통신에 안정성을 확보하고 다리의 측정 장비를 분리

하여 개별다리 측정이나 착용이 더욱 편리해졌다. 더불어 

측정 장비의 수리비용을 줄일 수 있다.

IV. 영상처리를 이용한 각도 측정 알고리즘

영상처리를 통한 보행측정의 기본적인 이론은 측정하고

자 하는 관절을 중심으로 이루어지는 하체의 측면을 촬영

하고 다시 각도를 계산하여 관절의 움직임을 측정하는 것

이다. 영상을 이용해 각 관절의 각도를 추출하기 위해서 각

각의 다리에 6개의 아크릴 소재의 marker를 사용하며, 스마

트폰을 이용해 검사자의 측면을 촬영하였다. 그림 4는 영상 
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그림 5. 외부 환경에서 보행 측정하는 모습.
Fig. 5. Measuring gait in an external environment.

그림 6. 보행 분석 디스플레이.
Fig. 6. Display of the gait analysis system.

처리를 통해 관절 각도를 측정해 설계한 알고리즘이다.
각 marker는 위쪽부터 허리, 골반, 허벅지, 무릎, 발의 앞

쪽 측면과 뒤쪽 측면에 부착하였다. 가장 먼저 보행 장면을 

촬영한 스마트폰 영상을 이용하여 오픈 소스 비전 C 라이

브러리인 Open CV에서 marker를 인식하는 과정을 진행한

다. 영상을 Open CV에 업로드하면 초당 촬영된 프레임의 

수를 계산한다. 각 프레임마다 인식된 marker를 기준으로 

각 관절간의 관계를 분석하고 관절 각도를 계산하여 도출

하는데 이용된다. 
원본 영상을 그대로 처리하면 배경 등이 자연광에 

marker가 반사됨에 따라 많은 잡영을 발생시키게 된다. 잡

영이 있는 상태로의 영상은 marker를 정확히 인식하지 못

하고 결과적으로 관절각을 왜곡하여 측정하게 된다. 따라서 

marker를 주변 환경과 명확하게 구분할 수 있도록 촬영된 

RGB 기반의 영상은 HSV 색채 기반의 영상으로 변환되어 특

정 색을 갖는 marker를 인식하게 한다. 자체적으로 설계한 

HSV 조정 트랙바를 이용해 자연광 상태에서 같은 marker
도 다르게 인식될 수 있는 취약점을 개선하였다. 이와 같은 

작업을 통해 그림 5처럼 실험실 외부에서도 보행 측정이 

가능하다.
변환된 HSV 색채 기반 영상에서 주변 배경과 marker를 

구분할 수 있도록 이진화 시키는 작업을 수행한다. 이후 흑

백 처리된 영상에서 marker의 크기 허용 범위를 한정지어 

잡영을 한 차례 더 제거해준다. 이 과정에서 최소 면적 미

만이거나 최대 면적 초과인 잡영들은 대부분 제거된다. 배

경과 구분된 marker를 정확하게 인식할 수 있게 된다. 다음

으로 인식된 각각의 marker가 몸의 어디에 위치하는지 구

분하여 관절각을 계산할 수 있도록 labeling 작업을 수행하

게 된다. 보행 방향에 따라 5,6번 marker를 설정하는 것이 

달라지므로 보행 방향을 확인해준다.
 marker가 모두 추출되었으면 Marker들의 좌표를 이용해 

각 관절의 각도를 계산한다. 가장 상단에 위치한 골반각의 

경우 marker 1, 2, 3번을 이용한다. 1, 2번 marker가 이루는 

선분과 2, 3번 marker가 이루는 선분을 이용해 골반각도를 

계산한다. 다른 각들도 같은 방식으로 도출한다.
이와 같은 절차를 모든 프레임을 다 수행할 때까지 알고리

즘이 반복되고 더 이상 프레임이 없을 경우 각 각도정보는 

TXT파일로 저장된다.

V. 보행 분석 디스플레이

1. 센서와 영상의 융합 데이터 처리

각각의 데이터가 모두 TXT파일로 저장되지만 영상과 센

서가 측정하는 주기는 매우 다르다. 영상은 보통 24~29FPS
로 측정하는 반면 센서는 초당 90회의 측정 속도를 가진다. 
또한 영상처리의 marker는 다리의 측면에 부착되어 있고 

센서는 다리의 정면부에 부착되어있다. 이러한 위치상의 차

이로 발생되는 차이가 최고 50도이다. 최대 오차는 발이 엉

덩이에 닿도록 다리를 완전히 접었을 때 센서가 다리를 이

루는 뼈와 살에 의해 더 이상 가까워질 수 없을 때 발생한

다. 그러나 이는 보통의 보행 상황에서는 일어나지 않고 보

행상황에서는 최대 20도 정도의 차이를 보인다. 이러한 측

정 속도의 차이나 3차원적인 측정 위치상의 차이를 보완하

여 본 시스템이 제시하는 보행 데이터 대푯값을 구하기 위

해서는 데이터 융합과정이 필요하다.
측정 기구부로부터 얻어진 영상과 센서 데이터의 TXT 

파일은 matlab으로 옮겨져 데이터 변환작업과 디스플레이에 

이용된다. 데이터 개수가 차이나는 것을 보정하기 위해서 

영상 데이터의 개수에 맞추어 센서 데이터를 샘플링 한다. 
단순히 데이터의 개수만 줄이면 센서 데이터가 소실되면서 

본래의 측정값과 오차가 발생하게 된다. 이를 방지하기 위해 

Normalization기법을 적용하여 프로그래밍한다. 1:1 대응이 

되도록 보정된 센서데이터를 ′이라 한다면 얻어지는 보

행 데이터 대푯값은 다음과 같이 평균을 이용해 산출한다. 

 

 ′ (4)

  보행대푯값  영상측정값 ′ 센서측정보정값
샘플링 된 데이터는 본래의 데이터와 파형을 비교해보았

을 때 미소한 차이만 갖게 된다. 

2. 보행 분석 디스플레이

그림 6는 보행 데이터를 matlab의 GUI기능을 이용해 디

스플레이 창을 구성하고 제안하는 보행 분석 시스템을 나

타낸 것이다. 연구실에서 자체 개발된 능동형 의족과 본 논
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그림 7. 이상보행자를 위한 보행 기준 제시 기능.
Fig. 7. Function of suggested gait standards for abnormal gait.

그림 8. 의족과 보행 측정 기구부를 동시에 착용한 모습.
Fig. 8. Gait measurement instrument and prosthetic.

문에서 제안하는 측정시스템을 이용해 실험한 보행 분석 

결과를 디스플레이하고 있다. 실험에서는 오른쪽에 능동형 

의족을 착용하고 보행 측정 기구부를 양 다리에 부착하여 

측정을 비교하였다. 
능동형 의족 수요자, 소규모 단위 연구실, 능동형 의족 연

구실 등에서 쉽게 적용될 수 있도록 가시성이 높은 디스플

레이의 형태로 제작하였다. 보행장애 재활치료, 보행분석, 의

족 보행의 대칭성분석 등의 목적으로 사용할 때 정상 보행

과 진단되는 검사자의 보행이 쉽게 비교될 수 있도록 정상 

보행과 테스트 버튼을 나누었다[14]. 이 버튼들을 눌러 측정

데이터를 업로드할 수 있고 업로드 후에는 앞서 언급한 데

이터 처리과정이 수행된다. 또한 본 분석 시스템은 보행각

도 디스플레이 외에도 보행 주기, 이상보행자를 위한 보행 

기준 제시 기능을 제공한다. 이 외에 prosthetic 버튼은 실험

을 통해 의족 측정과의 비교를 위해 특수하게 추가되었다.
3. 보행 주기

각 관절의 각을 나타내는 그래프를 보면 주기적으로 비

슷한 모양을 그려내는 것을 확인할 수 있다. 전체 그래프의 

중심 값을 측정하고 중심 값이 측정 되었다가 다시 측정되

는 사이의 최솟값을 보행주기의 시작점으로 결정한다. 같은 

과정을 반복하면 주기가 반복되는 지점마다 시작점을 얻을 

수 있는데 이때 각 시작점 사이의 데이터 개수는 상이하다. 
각기 다른 데이터 수를 Normalization 하여 개수를 동일하게 

만들어주면 시작점과 시작점 사이의 측정시간을 알 수 있

다. 이를 세 관절각 그래프를 통해 모두 분석한 결과 소수

점 0.00x%의 오차가 있다. 따라서 관절각의 그래프를 통해 

보행주기를 도출하여 그림 6의 하단부에 디스플레이 모습

을 나타낸다.
4. 이상보행자에 대한 보행 기준 제시

이상보행은 다리의 근육, 뼈, 신경 또는 척추 등에 영향

을 미치는 질병 또는 절단을 포함한 장애 등에 의해 발생

하는 비이상적인 보행을 의미한다. 의족 착용 시에도 이상

보행이 발생할 수 있는데 진단을 통해 적절한 의족을 착용

함으로서 개선할 수 있다. 의족연구가 점차 단순히 무릎 축

만 움직일 수 있던 것에서 발목의 자율성까지 보장하는 형

태로 진행되고 있다[15]. 이에 따라 균형적인 의족보행을 

위해 무릎뿐만 아니라 골반으로 진행되는 보행의 연동작용

을 모두 살피는 것이 중요하다. 

보행 대퇴절단자의 대부분이 의족 착용 시에도 의족 부

분을 제외한 골반과 허벅지부분은 본인의 신체를 직접 보

행에 이용한다. 이러한 점에서 착안하여 보행기준 제시 기

능은 의족 사용자 또는 이상보행자가 정상보행자처럼 균형 

보행을 할 수 있도록 보행자의 현재 골반 각도를 이용하여 

무릎과 발목의 정상 보행 상태를 제시하는 기능이다. 
 그림 6은 본 논문에서 제안하는 이상보행자를 위한 보행 

기준 제시 기능을 나타낸다. 제시된 그래프는 보행 측정 시

스템으로 측정된 현재 검사자의 오른쪽 골반 각도를 plot한 

것이다. 실선이 시간에 따라 이동하며 A1에 현재 골반 각

도를 나타낸다. 이어 표시된 A2′과 A3′은 무릎, 발목의 

정상보행 값을 디스플레이한 각도이다. A1을 기반으로 검

사자의 평균 정상 보행 값을 제시함으로써 의족으로 인한 

보행 불균형 상태를 정량적으로 비교할 수 있다.

 이 기능은 시각적으로 검사자의 보행이 정상보행과 어떤 

보행주기에서 큰 차이를 보이는지 확인할 수 있어 보행 훈

련에 큰 도움이 될 수 있다. 또한 보행자의 보행 습관이나 

균형에 맞추어 의족을 제작할 수 있도록 보행주기의 틀어

짐 정도를 확인할 수 있다. 제공하는 보행 기준 제시 기능

은 능동형 의족개발 시 보행 임피던스를 조정을 위한 기초 

데이터로 활용할 수 있다. 이와 같이 이상보행자에 대한 보

행 기준을 제시하는 것은 단순 보행측정에서 나아가 이상

보행을 정량적으로 기준보행과 비교하여 보행자의 구조적

인 문제를 판별하고 정상 보행으로 이끄는 지표가 될 수 

있다. 

5. 의족을 이용한 보행 측정 데이터 비교

본 연구에서 개발한 보행 측정시스템의 실효성을 검증하기 

위하여 의족을 착용한 상태에서 정상 보행과 얼마나 차이

가 나는지, 의족으로 인해 각 다리는 어느 정도의 불균형을 

초래하게 되는지, 또한 엔코더를 이용해 무릎각도를 측정하

는 의족을 이용하여 측정 시스템의 데이터의 신뢰성을 검

증하기 위하여 그림 8과 같이 의족을 착용하고 보행 측정

하였다.
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그림 9. 보행 데이터 비교 

(의족데이터: 빨간 실선, 분석데이터: 파란 점선).
Fig. 9. Data comparison of the obtained gait data

(Prosthetic data: red solid line, Analysis data: blue dotted 
line).

의족을 착용한 피실험자가 안전하게 실험할 수 있도록 

재활 훈련용 트레드밀 상에서 2Km/h의 기준 보행 속도로 

측정한다. 정상인 착용 어댑터를 의족과 연결하여 의족을 

착용하고 실제 걷는 다리인 의족과 피실험자의 허벅지 등

에 자체 설계한 측정 시스템을 부착한다. 해당 실험에는 의

족 보행에 숙련된 실험자가 참여하였다.
모니터링 시스템을 이용해 의족과 보행 측정 시스템에서 

얻어진 무릎 각도의 변화를 비교하였다. 그림 9은 실제 보

행을 통해 제시된 의족 보행에서 나타난 오른쪽 다리의 무

릎 각도와 같은 위치를 측정 시스템으로 얻어낸 무릎각도 

비교 그래프이다. 그래프에서 초록색은 의족의 엔코더에서 

얻어낸 무릎각도 데이터이고 파란색은 제시한 측정 시스템

의 무릎 각도를 plot한 것이다.
위의 그림 9을 살펴보면 의족의 엔코더에서 추출한 각도

와 보행 시 나타나는 파형의 경향성이 유사한 것을 볼 수 

있다. 그러나 본 측정 시스템과 다르게 의족의 경우 전체 

파형이 매끄럽고 매우 규칙적임을 확인할 수 있다. 반면 본 

시스템은 파형의 떨림이 있고 의족 데이터와 도 이내의 

오차를 가진다. 의족의 경우 기계적인 결합을 통해 엔코더

가 고정되기 때문에 각도가 흔들림 없이 측정되지만 고전 

센서나 영상 marker를 고정적인 장치 없이 부착하기 때문

에 흔들림 현상이 발생한다. 장치를 버팀대와 같은 단단한 

고정 장치에 부착하면 이러한 현상이 발생하지 않지만 사

람 다리가 아닌 의족에도 부착할 수 있을 만큼 피실험자의 

체형에 관계없이 착용이 가능하다는 점을 알 수 있다. 

VI. 결론

보행 특성을 분석하는 일은 능동형 의족 개발과 보행 진

단에 있어서 매우 중요시 된다. 본 논문에서 제안한 시스템

은 근거리 무선통신을 이용한 센서 측정과 영상 처리를 이

용한 측정 방법으로 착용이 용이하고 보행에 영향을 주지 

않는 보행 측정 장비를 특징으로 한다. 오픈소스 하드웨어

인 arduino를 이용하여 착용자의 보행에 제약을 최소화한 

측정 기구부를 직접 설계하여 구상하였다. 영상 처리부분에

서는 기존의 측정 시스템처럼 적외선 카메라를 이용하지 않

고 스마트폰으로 보행 영상을 촬영하였다. 인간의 움직임을 

영상에서 추출해내기 위해 marker를 몸에 부착하였고 Open 
CV를 사용하여 설계한 marker 추출 알고리즘은 각 관절 각

도를 측정해 디스플레이할 수 있다. 저렴하고 가벼운 측정

기구부를 통해 높은 접근성을 가진 측정 장비를 개발하였

다. 고전적인 센서와 비전 센서를 융합하여 각각의 한계점

을 개선하였다. 인간의 움직임 또는 빛의 영향으로 비전 센

서의 정보가 순간적으로 소실될 경우 Open CV의 자체적인 

알고리즘에서 보정된다. 더 나아가 보행 중 팔로 marker를 

가리는 등 오랜 시간 비전 정보가 소실되면 센서 데이터에 

신뢰도를 높여주어 각 센서가 상호보완적인 역할을 할 수 

있도록 개발될 수 있다.
또한 자체적으로 설계된 디스플레이 창에서 수요자의 데

이터 해석능력을 높이기 위해 GUI를 이용하였다. 영상과 센

서 측정값을 이용해 정상 보행 주기와 그래프를 궤적화하고, 
세 개의 각도 데이터, 자의 보행 주기, 실제 측정된 marker 
영상을 제공한다. 또한, 측정자의 골반 각을 이용하여 정상 

보행 상태에서의 나머지 하지 관절 각도를 제시함으로서 

이상보행자를 위한 기준 보행 제시 기능을 제공하였다. 이 

기능을 통해 의사가 증상 및 병력을 검토하고 환자의 걷는 

방식을 관찰함으로서 환자의 병을 일으키는 구조적 문제가 

있는지 진단하고 판별하는데 도움을 줄 수 있다.
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