
Abstract 
초고령 사회로의 진입에 따라, 고령자에게 적합한 안전성과 편
의성을 갖춘 1인승 모빌리티와 주행 안전을 보조하는 자율주행 
기술의 개발 필요성이 증대되고 있다. 본 연구는 요철과 단차가 
잦은 국내 도로 환경을 고려하여 16인치 대경 타이어, 전·후륜 
독립 현가장치, 경량·고강성 프레임 및 FRP(섬유강화플라스틱) 
바디를 채택한 고령 친화형 모빌리티 플랫폼 개발 현황을 제시
한다. 기본 제어 계층에는 전동식 파워스티어링(MDPS)과 전자기
계식 브레이크(EMB)를 적용하여, 전·측방/후·측방 위험 감지, 
자동 긴급제동(AEB), 경사로 안전 제어 등 주행보조 기능으로의 
확장성을 확보하도록 구조화하였다. 또한 실버타운·복지시설 
등 지정 구역 내 운행을 전제로, 지정 지점 간 왕복 자율주행 
등 이용 시나리오를 지원하는 시스템 아키텍처를 제시한다. 제
안 플랫폼은 차체·섀시·제동·조향의 통합 설계와 기능 확장
을 통해 고령자의 이동 안전과 운용 편의 향상을 목표로 한다.

1. 서    론

 대한민국은 2024년 기준 65세 이상 인구가 전체의 19.2%이며, 
2025년에는 20%를 넘어 ‘초고령사회에 진입하는 것으로 공식 
확인되었다. 이로 인해 교통 약자의 비율이 증가하였고, 이들의 
생활권 이동을 스스로 안전하게 수행하기 위한 1인승 개인형 이
동수단의 필요성이 증대되고 있다. 이에 따라 고령자의 저하된 
신체 능력과 요철 및 단차가 잦은 국내 도로 환경에서 대응하기 
위한 섀시·조향·제동 보조와 구역 내 자율주행을 갖춘 고령 
친화 모빌리티 플랫폼 개발에 대한 필요성이 대두되고 있다. 본 
연구에서는 앞선 문제들에 효과적으로 대응하기 위한 (i) 경
량·고 강성 프레임의 FRP 바디[1] 및 16인치 대경 휠, (ii) 
MDPS(Motor Driven Power Steering) 및 EMB(Electro Mechanical 
Brake)[2]를 기반으로한 주행보조 조향 모듈 및 컨트롤 시스템, 
(iii) 지정 구역 내 경로 기반 운행 목적의 LV3 자율주행 제어 
시스템이 탑재된 개인형 모빌리티 플랫폼 개발을 제안한다. 모
빌리티 국산화 기술 개발을 통해 국내 도로에 적합한 등판, 주
행성능을 확보한 고령친화 모빌리티 확보로 외산 제품의 A/S 문
제 해결 및 기존 이동기기의 장애물 추돌 및 전복사고 방지 기
술에 기여 및 고령자들의 이동성을 개선함으로써 노년기의 사회 
참여 및 경제 참여를 촉진하며 이는 고령자들이 독립적으로 활
동하고 사회적으로 연결될 수 있는 기회 확대에 기여하고자 한
다.
 

2. 본    론

  2.1 차체·현가·구동 설계
  본 연구는 고령 사용자가 생활권 내에서 저속·근거리 이동을 
수행할 수 있도록 지원하는 1인승 전동 모빌리티이다. 운용 범
위는 실버타운·복지시설 환경을 기본 가정으로 하며, 요철·단
차·완만한 경사 등 국내 보행·도로 환경의 특성을 반영하였
다.

  2.1.1 경량·고 강성 프레임
  저중심 뒷바퀴 구동, 배터리 장착 등을 고려한 차량 레이아웃
을 바탕으로 메인, 언더바디, 구동, 시트 및 리어의 분리형 프
레임으로 구성하여 강성 확보 및 경량화를 수행하였다.(그림 1)
메인 프레임은 메인 각관, 크로스 빔과 결합된 구조를 절곡 판
재로 구성하여 강성을 확보하였고, 언더바디 프레임은 CNC 파이
프 밴딩 머신을 활용하여 메인프레임 시트와 연결하는 구조로 
고 강성 경량화를 달성하였다.

  2.1.2 현가장치 및 구동장치 개발
  앞바퀴 더블위시본 방식의 독립현가장치와 뒷바퀴 일체 차축
식 대응을 위한 스윙암 현가장치를 적용하여 승차감을 향상하였
다 (그림 2).
  트랜스엑슬 모터에 후륜 구동 허브를 장착하여 16인치 알로이 
휠&타이어를 직결하여 구동력을 확보하였다 (그림 3).

<그림 1> 경량·고 강성 프레임 3D 모델링

<그림 2> 승차감 향상 현가장치

<그림 3> 16인치 타이어 일체형 고성능 구동장치 

  2.2 주행 보조 조향 모듈 및 컨트롤 시스템
  고령 사용자의 근력·미세조작 능력·반응속도 저하로 인해 
레버·페달 위주의 전통적 조작계에서 과조작(over-input)과 지
연반응에 따른 차량 사고를 방지하고자 조이스틱과 통합 컨트롤 
모듈을 적용한 주행 보조 조향 모듈 및 컨트롤 시스템을 제안한
다. 조이스틱 컨트롤 모듈과 통합 컨트롤 모듈은 사용자의 전
진, 후진 조작에 따라 구동 모터를 제어하며 총 10단계로 속도
를 제어, 후진은 50% 감속, 속도에 따른 구동력 제어 가능, 사
용자의 좌,후 조작에 따라 PID제어를 통해 조향모터를 구동하도
록 제작하였다 (그림 4).

<그림 4> 조향 시스템 및 통합제어 모듈 구조

<고령 친화 1인승 모빌리티 주행 보조 및 자율주행 기술 개발>
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  2.3 자율주행 제어 시스템 개발
  실버타운·복지시설 등 지정 구역 내에서 사전에 생성한 경로
를 기반 하여 목적지까지 자율로 주행할 수 있도록 시스템을 제
작하였다 (그림 5).
 Fast lio[3]와 hdl localization[4] 알고리즘을 통해 3D 고해
상도 맵 제작과 자율 주행 모빌리티의 위치를 추정할 수 있도록 
하였고, Pure pursuit 추종 방정식을 통해 모빌리티가 목적지까
지의 조향 각도를 계산하여 운행할 수 있도록 설계하였다. 자율 
주행의 안정성을 확보하기 위하여 LiDAR 센서를 통해 획득한 포
인트 클라우드 데이터를 활용한 장애물 감지 알고리즘 (그림 6)
과 Dynamic window approach 기반 주행 경로 상에 장애물이 존
재할 경우 회피 및 정지 기능을 탑재하였다.

<그림 5> 자율주행 실행 통합 프로그램 UI

<그림 6> LiDAR 센서 기반 객체 감지 알고리즘

<그림 7> 고령 친화 1인 모빌리티 차량 제작 모습

3. 결    론

  본 연구는 고령자 특성과 국내 노면 조건을 반영해 경량·고
강성 프레임, FRP 바디, 16인치 대경 휠, 전·후륜 독립 현가를 
기반으로 한 1인승 모빌리티 플랫폼을 제안하고, MDPS·EMB 중
심의 주행보조 시스템과 조이스틱통합 제어 모듈(10단 속도, 후
진 50% 감속, 속도연동 구동력, PID 제어)을 통해 안전·조작성 
향상을 도모하였다. 또한 지정 구역 내 LV3 자율주행을 전제로 
경로 기반 운행과 안전성 향상을 위한 회피 및 정지 기능을 탑
재한 고령 친화 1인 모빌리티 플랫폼 개발을 수행하였다. 해당 

연구를 통해 교통 약자인 고령자들의 주행 안정성 alc 편의성 
향상과 중소·벤처 중심의 모빌리티 제작 생태계 활성화와 공급
망 내재화를 기대할 수 있다.

※ 본 연구는 ‘[융복합-대표]제품 제조현장 
작업파트너 로봇 기술 개발(6/6)’(EO250005), 
‘[통합이지바로]고령 친화 모빌리티 주행보조 및 
자율주행 기술 개발(1/1)’(RT240006)에 의하여 
연구되었음
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