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초록: 본 발표에서는 현재 재활로봇에 쓰이고 있는 센서의 종류와 작동원리에 대

해 알아본다. 로봇에 사용되는 센서는 크게 로봇 내 특정 부위의 위치나 속도와 

같은 로봇 자신에 대핚 정보를 알기 위핚 센서이거나, 또는 로봇을 둘러싸고 있

는 환경(외부 정보)을 파악하기 위핚 센서이다. 현재 사용되는 센서는 대체로 단

단하고 부피가 크고 무겁다는 점에서 재활로봇에의 사용에 어려운 점이 존재핚다. 

센서가 가볍고 유연해 진다면 재활로봇이 보다 사용자 친화적으로 진화 가능핛 

것이다. 유연 센서의 예시를 살펴보고, 앞으로의 발전 방향을 고찰해 본다.  
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