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요약

- 제작동기 : 시각장애학생의 보행능력 향상을 위한 교육자료나 교구가 매우 

            부족하고 안내견을 대신할 수 있는 교구의 개발의 요함.

- 목적 : 뇌성마비학생의 교과 내용 전달과 손기능 향상을 위한 자료 제작

  • 관리의 어려움과 비싼 가격으로 인해 활용도가 낮은 안내견을 대체 할 수 

    있는 수단이 되어 시각장애 학생들의 보행 능력을 향상과 이동성 확보.

  • 로봇의 형태이므로 제작이 용이하며 시각장애 학생과 환경적 특성을 고려하여

    센서와 GPS와 같은 기능을 추가 삽입하여 활용도를 극대화를 위함.

- 제작방법 : 시중에서 쉽게 구할 수 있는 차체와 모터에 센서를 장착하여 

             장애물을 피하도록 만듦(보고서 참조)

- 활용방법 :

  • 보행훈련 로봇 내 센서(거리 센서, 충돌 센서, 리모컨 센서 등)가 내장되어 

    있어 이를 통해 장애물과 거리를 인식하고 2축 모터를 구동하여 시각장애 

    학생을 안내함.

  • 시각장애 학생이 손쉽게 전원을 켜고 끄며 운용 할 수 있는 컨트롤러가 

    있으며 흰지팡이와 스트랩을 직접 로봇 본체에 연결해 사용.

  • 보행훈련 장소에 대한 이미지 트레이닝이 완료 될 때가지 지속적으로 반복 

    보행훈련 함.

  • LED설치로 쉽게 식별되며 보행훈련용 뿐만 아니라 실내외 환경에서 

    다양하게 활용이 가능.

- 기대효과 : 
  • 저학년 및 중도 실명 시각장애 학생의 보행능력  향상을 통하여 학교 및 

    사회에서 자기주도적인 자립 능력 향상에 도움이 된다.

  • 보행에 대한 두려움을 줄이고 보행능력에 향상을 통하여 학교뿐만 아니라 

    다양한 일상생활에서도 자신감과 적응력 향상에 도움이 된다.

  • 안내자나 안내견을 통한 보행훈련 보다 로봇이 직접 안내를 하므로 

    학습자가 학습목표에 도달 할 때까지 지속 반복훈련이 가능하다.

  • 로봇에 대한 흥미를 유발하여 학생들의 자기주도적 수업이 가능하여 

    문제해결력 향상에 도움이 된다.

- 활용 결과 및 제안점 :  
  좀 더 섬세한 인공지능 기능이 필요하고 보행훈련 단계에서 벗어나 안내견과

  같이 다양한 곳을 스스로 이동하며 시각장애인의 보행을 돕는 기구로 

  발전시켜야 하며, 추가로 GPS를 활용한 네비게이션을 탑재하여 지속적으로 

  연구 개발이 요함.

첨부자료



                                                                                         

                                                                                          

시각장애학생 보행훈련 봇(bot) 

‘내 이름 누리봇(bot)’
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Ⅰ. 자료 제작의 필요성 및 목적

1  자료 제작 동기

시각장애 학생은 시각적 손상의 장애 특성으로 인하여 일상생활과 학습활동에 많은 제
한을 받고 있다. 시각적 감각 외 인체가 갖고 있는 모든 감각기관을 활용하여 일상생활에
서 자립하고 독립심을 키우며 교육활동에도 다른 감각기관을 활용하여 학습하고 있는 것
이다. 시각적 손상을 대체하기 위해 전통적으로 사용되어지고 있는 점자와 여러 가지 학
습용 보조공학 기기들이 활용되어지고 있으나 시각장애 학생의 이동과 보행에 필요한 기
기는 그리 많지 않고 전통적인 방법으로만 활용되어지고 있다. 1)사물인터넷(IoT)이 보편
화 되고 IT기술이 발달하며 급변하는 현대사회에서 시각장애 학생의 이동과 보행에 필요
한 보조 공학기기의 개발이 시급하다고 할 수 있다. 시각장애 학생의 보행에 활용되어지
고 있는 방법에는 오래전부터 활용되어지고 있는 방법으로써 정안인을 통한 안내보행, 흰
지팡이, 그리고 안내견 등의 방법이 있다. 가장 정확하고 편안하게 보행하는 방법에는 정
안인과 함께 동행하는 안내보행이 있지만 안내보행은 정안인이 항상 함께 동행해야 한다
는 문제가 있다. 흰지팡이를 통한 보행은 독립적인 보행 형태로 사전에 많은 연습이 필요
하며 정안인을 통한 안내보행보다 위험 요소에 취약한 것이 단점이다. 이러한 단점을 보
완하기 위해 안내견을 통한 보행이 있다. 철저한 훈련을 거친 안내견을 활용하여 안내보
행과 흰지팡이를 활용한 독립보행의 단점을 적절히 보완한 방법이다. 하지만 안내견은 보
통의 시각장애 학생이 구입하기 힘든 비싼 가격으로 특정기업의 후원으로 소수의 시각장
애 학생에게만 혜택이 주어지고 있다는 것이 현실이다.
현행 보행수업에서의 교수자료가 불충분하며 유일한 교수자료는 흰지팡이 뿐이다. 따라
서, 체계적인 보행훈련 실시 기반 마련이 필요하며 단조로운 보행훈련에 대한 흥미와 동
기유발이 필요하다, 또, 시각장애 아동의 주위환경 인지에서부터 점차적인 경험확대의 예
비 단계로서, 그리고 저시력 학생의 좁은 시야와 낮은 시력을 보완하기 위한 보조 수단으
로 보행훈련 로봇의 활용 가능성은 매우 크다.
이에 본 연구자들은 저학년의 시각장애 학생과 중도 실명 시각장애 학생의 보행훈련을

돕기 위한 교육용 보행훈련 로봇의 필요성을 느끼고 교내 뿐만 아니라 다양한 실내에서
안내보행과 흰지팡이를 대신 할 수 있는 시각장애 학생용 보행훈련 로봇(Robot)을 개발
하게 되었다. 본 연구는 차후 GPS 기반 네비게이션과 다양한 사회 환경에서도 작동이
가능한 능동적 하드웨어 플랫폼을 개발하고 지능형 로봇의 개발까지 이루어질 때 시각장
애 학생의 능동적 사회참여에 필요한 이동에 대한 부담이 줄고 편의성의 확대로 인하여
시각장애 학생들의 삶의 질이 향상 될 것이다.

1) 사물인터넷(internet of things) : 생활 속 사물들을 유무선 네트워크로 연결해 정보를 공유하는 환경.
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2  교육자료의 목적

본 연구자들은 저학년 및 중도 실명 시각장애 학생의 보행훈련을 효과적으로 교육하고

지도하기 위해 시각장애학생 보행훈련봇(bot)을 개발 제작하였고 이를 통해 얻고자 하

는 목적은 다음과 같다.

첫째, 저학년 시각장애 학생과 중도실명자의 학교 및 적응이 필요한 환경에서 로봇을

활용한 보행훈련을 통해 자기주도적인 보행 능력 향상에 그 목적이 있고 이를 통한 자신

감 향상과 자립심 함양에 기여할 수 있다.

둘째, 로봇을 활용한 보행훈련이므로 교내외에서 지속 반복적인 보행 훈련을 실시하여

시각장애 학생의 사회적응력을 향상 시키고자 한다. 학생의 특성과 장애의 정도에 따라

보행훈련 로봇으로 맞춤형 반복 교육이 가능하다.

셋째, 정안인이 항시 필요한 안내보행과 관리의 어려움과 비싼 가격으로 인해 활용도가

낮은 안내견을 대체 할 수 있는 수단이 되어 시각장애 학생들의 보행능력을 기르고 로봇

의 대량 생산을 통한 접근성과 보편성을 향상시켜 수혜자의 폭을 넓힐 수 있다.

넷째, 로봇(Robot)의 형태이므로 제작이 용이하며 시각장애 학생과 환경적 특성을 고려

하여 센서(Sensor)와 GPS기반 네비게이션 기능을 추가 삽입하여 활용도를 극대화시킬

수 있다.
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Ⅱ. 교육자료 사용법

1 교육자료 사용법

가. 교육자료 이름

시각장애학생 보행훈련 봇(bot) ‘내 이름 누리봇(bot)’

나. 적용 대상자

대상자

유·초 시각장애학생 중도실명 시각장애인

다. 준비물

(1) 제작 부품

순 재료명 수량 비고

1 HCR Mobile bot 키트 활용(선택 키트에 따라 유동적) 1

2 아두이노 로메오 보드 1

3 라인트레이서 센서 1

4 납축전지(battery) 1

5 리모컨 /리모트 센서 1

6 압력 센서 1

7 릴레이 1

8 흰지팡이 2

9 자석 2

10 매뉴얼 점자지 10

11 모텍스 점자지 1

12 절연테이프 1
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(2) 아두이노 업로드 장치

(3) 사용 공구

십자드라이버, 스패너, 니퍼, 인두, 납, 스크립퍼, 커터칼, 가위, 실리콘, 글루건, 스티

로폼 스티커 등.

라. 보행훈련 로봇의 재료 및 도구

(1) 로메오 컨트롤러 보드(Arduino Compatible)

시각장애학생 보행훈련봇(bot)에 사용된 아두이노 호환 로메오 컨트롤러 보드(Arduino

Compatible)는 아두이노에 특정 기능에 통제 기능과 여러 가지 센서를 한꺼번에 연결하

고 제어 할 수 있도록 만들어진 I/O보드이다. 개발된 시각장애학생 보행훈련봇(bot) 플랫

폼에 핵심적인 제어 부품이며 다음의 8가지 기능을 통제하고 제어한다.

로메오 컨트롤러 보드 기능 로메오 컨트롤러 보드 구성

1. 5개의 거리 센서 제어

2. 3개의 범퍼 센서 제어

3. IR 리모콘 제어

4. 자기 센서 제어

5. DC모터 제어

6. LED 제어

7. 경광등/사운드 제어

DC모터 전
원
12v 전
원

아날로그 신호
핀

디지털 신호
핀

USB포
트

AC
전원

순 재료명 수량 비고

1 PC (노트북/데스크탑) 1 개인용 PC

2 USB 케이블 1
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마. 센 서 (Sensor)

(1) 거리 센서(Distance Sensor) : 적외선 센서

2)2점간의 거리를 측정하는 경우, 3각 측량방식(적외선 이용식, 자연광 이용식), 초음파

방식 등이 있다. 개발 된 시각장애학생 보행훈련봇(bot)에는 적외선 방식을 적용하였다.

종

(2) 범퍼 센서(Bumper Sensor) : 기계식 센서

자료 특성 자료 설명

범퍼 센서

-거리센서가 미처 발견하지 못한 바닥면 장애물 충돌이

라는 물리적 자극을 받아 보행훈련 로봇의 작동을 멈

춤.

-로봇 전면부 하단에 3개의 범퍼 센서를 설치.

-스위치 형태로 물체와 일정한 값 이상의 물리적 자극을

받으면 DC모터의 작동이 멈춤.

범퍼 센서 장착

2) 센서용어사전, 2011

자료 특성 자료 설명

적외선 센서(IR Sensor)

- 전면부 3개, 좌우 측면 2개 총 5개의 거리 센서 설치.

- 거리 센서 값을 넣어 원하는 거리에 장애물이 발견되

면 작동이 멈추게 코딩.

- 원하는 거리를 값을 조정하여 조절 가능하나 거리 적

용 범위는 10∼80cm 가량임.
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(3) 적외선 리모컨 센서(IR Remote Sensor)

(4) 근접 센서(Proximity sensor)

자료 특성 자료 설명

-근접센서 앞에 자석 스위치를 설치

-보행훈련 로봇에 자석을 설치

-비상스위치를 탈착 할 수 있도록 제작.

-보행훈련 로봇의 비상스위치가 떨어지면(값이 소멸되
면) 로봇 작동이 멈춤.

(5) 사운드 센서(Sonud Sensor) : 경광등 사이렌

자료 특성 자료 설명

적외선 수신부

리모컨

-적외선 수신부는 리모컨에서 적외선 값을 수신하여

아두이노 보드에 값을 주어 모터부를 제어 하도록 하

는 역할을 함.

-적외선 리모컨 : 리모컨 버튼 별 코드 값을 연결하여

버튼 별 스케치 파일에 해당하는 동작을 함.

-동작 모션 : 전진, 빠른 전진, 우회전, 좌회전, 후진, 정지

자료 특성 자료 설명

-장애물이 발견 시 소리와 경광등을 통해 전방 상황을 인식

하도록 함.

-근접 센서와 연동하여 작동이 멈추면 사운드와 경광등

을 통해 비상상황을 알려줌.
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바. 로봇 플랫폼(Robot platform)– 3)HCR

(1) HCR 플랫폼 - 몸체

HCR 플랫폼은 시각장애 학생 보행훈련 로봇(Robtot)의 형태와 기본이 되는 몸체라 볼

수 있다. 여러 가지 종류의 센서가 부착되고 DC모터에 의한 구동계가 설치될 기본 몸체

이며 제어부인 아두이노 컨트롤러가 상단에 장착이 된다. 외부에 눈이 잘 띄기 위해 주

황색을 선택하였다.

HCR 플랫폼 제 원

형태 : 원형 3단 구성

재질 : 알루미늄 주황색

바퀴 : 바퀴 2개, 보조바퀴 1개

무게 : 5.2kg (총 중량 7.5kg)

크기 : 34.2cm × 31.3cm × 26.6cm

(2) 구동계

(가) DC모터(Direct current Motor)

3) HCR Mobile robot platform with sensors and microcontroller

자료 특성 자료 설명

-사용 전압 : 12V

-RPM : 120RPM

-지름 : 30mm

-길이 : 42mm

-파워 :17W

-기어박스 : 66:1



2015 특수교육 콘텐츠 공모전_교육자료                                                                   
      

- 8 -

(다) 납축전지(Battery)

납축전지는 자동차 등에 주로 쓰이며 2차 전지라고 한다. 축전지 내에서 발생하는 화학

적 작용에 의해 전기적 에너지로 변환시켜 모터를 구동시키는 역할을 한다.

납축전지(12v 6A) 배터리 장착 모습

사. LED(Light Emitting Diode) : 발광다이오드

시각장애학생 보행훈련봇(bot) 전원을 켜고 작동이 되면 LED 불빛이 들어오도록 하여

상대방이나 교수자 눈에 잘 식별이 되게 하기 위해 LED를 장착하였고 전원을 끄면 LED

불빛도 꺼지도록 설계를 하였다.

아. 흰지팡이(Magnetic Cane)와 스트랩

흰지팡이는 시각장애 학생의 독립보행을 위한 매우 중요하고 익숙한 도구이다. 이를 시

각장애학생 보행훈련봇(bot)과 함께 사용 할 수 있다. 비상스위치를 장착 후 흰지팡이와

스트랩을 이용하여 안내견과 같은 형태로 보행훈련을 할 수 있다.

자료 특성 자료 설명

-LED 설치 12v 내부저항이 있는 기판형태 청색 LED.

-12v 내부 전원에 적합한 LED.

-기판 형태로 되어 어디든 쉽게 부착이 가능.

-전원 연결을 +, - 극성과 상관없이 연결해도 되는

기판형 LED 사용.
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자. 기타 부품

자료 특성 자료 설명

-점프선 등 다양한 전선을 활용하여 제어보드와 센서

등의 전자부품과 연결.

-볼트와 너트를 활용하여 부품을 결합하고 볼트와 너트가

풀리지 않도록 4)록타이트 고정제를 바름.

4) 록타이트 고정제 : 록타이트사에서 만든 볼트와 너트 고정 액체로써 바르고 일정시간 지나면 굳어 볼트와 너
트의 풀림을 막는다.

자료 특성 자료 설명

-독립보행 시 필요한 일반적 흰지팡이.

-보행훈련 로봇과 함께 병행하여 사용 가능.

-안내견에 있는 손잡이 형태.

-손잡이 형태의 스트랩 설치로 보행훈련이 가능.
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차. 시각장애학생 보행훈련봇(bot)의 제작 과정(Manual)

(1) 부품 확인 및 분류

단계 제작 사진 제작 내용

1 Step

-HCR 로봇 프랫폼의 부품. 기본 프레임과

모터, 각종 센서류 포함.

-총 3단의 형태로 구성이 되어 로봇 플랫

폼의 프레임 판이 4개로 구성이 됨.

-하단은 구동계 설치 중단은 아두이노 제어

보드를 상단에는 흰지팡이를 연결함.

-각종 센서와 전자 장치를 설치 할 수 있는

프레임.

(2) DC모터와 휠 조립

단계 제작 사진 제작 내용

2 Step
-DC모터 중심으로 흴(3축)과 함께 구동계를

조립하고 엔코더를 연결.

(3) DC모터 구동계 장착

단계 제작 사진 제작 내용

3 Step -DC모터와 구동계를 하단 프레임에 장착.
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(4) 하단 구동부 조립

단계 제작 사진 제작 내용

4 Step
-플로팅 휠 장착

-하단 프레임에 범퍼 센서를 장착

(5) 중단 조립 완료

단계 제작 사진 제작 내용

5 Step
-중단에 제어 보드와 각종 센서 등의 장착

을 위한 프레임 가대 조립.

(6) 상단 조립

단계 제작 사진 제작 내용

6 Step
-상단 프레임 조립 근접 센서를 설치하여

비상스위치 탈착 분리대 설치

(7) 로봇 플랫폼 완성

단계 좌측면 정면 우측면

7 Step
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(8) 납축전지(Battery) 설치

단계 제작 사진 제작 내용

8 Step
-12v 납축전지를 하단 프레임에 벨크로와

접착테이프를 활용하여 고정 설치.

(9) 충전잭 설치

단계 제작 사진 제작 내용

9 Step

-보행훈련 로봇의 배터리 충전을 용이하게

하기 위해 충전용 전선을 연결하여 충전

할 수 있도록 함.

-다용도 급속 충전기.

(10) 제어부 설치

단계 제작 사진 제작 내용

10 Step
-플랫폼 중단에 로메오 컨트롤러 보드

(Arduino Compatible) 설치
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(11) LED 설치

단계 제작 사진 제작 내용

11 Step

-장착된 LED는 +, - 극성과 무관하게 기판

형태로 제작이 되어 있는 것으로 12v에

작동이 되도록 되어 있음.

-릴레이를 설치하여 전압을 조정.

(12) 센서부 설치

단계 제작 사진 제작 내용

12 Step

-하단 정면과 좌우 측면에 거리 센서 5개를

설치하여 장애물이 발견되면 제어 보드에

값을 보내도록 설정.

-전면 IR 거리 센서 3개 설치 사진.

단계 제작 사진 제작 내용

12 Step -측면 : 우측면 IR 거리 센서 설치 사진.
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(13) 경광등 및 사이렌 설치

단계 제작 사진 제작 내용

13 step

-경광등 및 사운드를 설치하여 시각장애

학생의 청력과 잔존시력을 활용하여 인지

할 수 있도록 경광등도 함께 설치, 작동하

여 상태를 알려줌.

-범퍼 센서 설치하여 거리 센서가 발견하

지 못한 하단부의 장애물과 충돌 시 회피

하도록 설정.

-중단 후미에 적외선 리모컨 센서를 설치하여

리모컨에 의한 컨트롤이 가능하도록 함.

-최상단 후미부에 근접 센서를 설치하여

비상스위치 분리 시 아두이노 로메오 보

드에 값을 보내 작동을 멈추게 함.
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(14) 다용도 수납 주머니 제작

단계 제작 사진 제작 내용

14 Step

-보행훈련 로봇의 스트랩과 비상스위치

팔찌, 리모컨 등 다용도 수납을 위한 주머

니로써 상단에 설치.

(15) 아두이노 IDE(통합개발환경) 연결

단계 제작 사진 제작 내용

15 Step

-아두이노 제어 보드를 PC와 연결 후 PC의

아두이노 IDE를 실행시켜 스케치 파일

작성함.

-로봇에게 명령을 주어 움직이도록 프로그

래밍을 실시함.
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2 보행훈련 로봇의 구성과 기능

가. 보행훈련 로봇의 구성

⇐최 상 단

⇐ 상 단

⇐ 중 단

⇐ 하 단

▷ 1단 하단부 : 바퀴(3EA), DC모터(2EA), 거리 센서(5EA), 충돌 센서(3EA),

납축전지, 전원스위치, 바닥 LED

▷ 2단 중단부 : 아두이노 보드(로메오 보드), 릴레이, 충전부

▷ 3단 상단부 : 다용도 주머니, 적외선 리모컨 수신부

▷ 최상단부 : 근접 센서, 비상스위치 연결부, 경광등/사운드 장치, 리모컨 보관함
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나. 보행훈련 로봇의 기능과 특징

(1) 시각장애학생 보행훈련봇(bot)의 주요 기능

① 장애물 발견 시 회피 기능

거리 센서의 장애물 감지 후 회피

장애물

기능과 활용 장애물이 발견 시 회피하여 시각장애 학생의 보행훈련을 안내.

② 장애물 충돌 시 회피 기능

범퍼 센서와 장애물 충돌 후 회피

기능과 활용 바닥 장애물 발견 시 회피하여 시각장애 학생의 보행훈련을 안내.

③ 비상 상황 시 알림 기능

비상 상황 발생 시 경광등과 사운드 알림

기능과 활용
비상상황 발생 시 비상스위치를 제거하여 경광등을 통한 시각과 청
각을 통해 상황 정보를 제공함.
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④ 전원 작동 시 바닥 LED 점등

LED 식별 장치

기능과 활용
약시자나 정안인들에게 보행훈련 로봇을 식별하도록 시각적 정보
제공.

⑤ 로봇과 비상스위치 분리 시 정지 기능

비상스위치 장착과 분리

비상스위치 장착 분리

기능과 활용
비상스위치를 장착해야 작동이 되며 로봇 이동 중 분리가 되면 위
급 상황으로 판단하여 자동으로 정지.

⑥ 적외선 리모컨을 이용한 보행훈련 로봇 조종

리모컨을 이용한 보행훈련 로봇 조종

기능과 활용 교수자가 직접 보행훈련 로봇을 조종을 하여 보행훈련 실시.
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(2) 시각장애 학생 보행훈련 리모컨의 기능

리모컨 버 튼 모터 구동 방향 로봇 구동

주 행
DC모터(좌) 정속 정회전

DC모터(우) 정속 정회전
전진

(Forward)

고속주행
DC모터(좌) 고속 정회전

DC모터(우) 고속 정회전
고속 전진

(Fast forward)

정 지
DC모터(좌) 무회전

DC모터(우) 무회전
정지
(Stop)

좌회전
DC모터(좌) 저속 역회전

DC모터(우) 저속 정회전
좌회전

(Left turn)

우회전
DC모터(좌) 저속 정회전

DC모터(우) 저속 역회전
우회전

(Right turn)

(3) 시각장애 학생 보행훈련 매뉴얼 및 점자 라벨링

시각장애 학생이 보행훈련 로봇의 기기를 직접 만지며 다룰 수 있도록 매뉴얼 및

점자 라벨지 부착.

보행훈련 매뉴얼 점자 라벨지 점자 라벨지 부착
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Ⅲ. 자료 활용의 실제

1 자료 활용 영역

가. 자료의 활용 영역

적용 대상 적용 단원 적용 영역

시각장애학교전학년 창의적체험활동(자율활동) 보행

지 도 계 획

차 시 지 도 계 획 지도 내용 / 자료 적용

1 ▪ 보행훈련 로봇 사용법 익히기 보행훈련 로봇 작동법 알기

2 ▪ 보행훈련 로봇과 기본 자세 흰지팡이 탈착과 기본 자세 익히기

3 ▪ 복도 보행훈련 1 라인트레이서 기능으로 보행훈련 하기

4 ▪ 복도 보행훈련 2 라인트레이서 기능으로 보행훈련 하기

5 ▪ 교실 보행훈련 1 장애물 회피 보행훈련 하기

6 ▪ 교실 보행훈련 2 장애물 회피 보행훈련 하기

7 ▪ 리모트 컨트롤 보행훈련 1 불특정한 환경에서 보행훈련 하기

8 ▪ 리모트 컨트롤 보행훈련 2 불특정한 환경에서 보행훈련 하기

9 ▪ 교실 이동 보행훈련 교실을 찾아가는 보행훈련 하기

10 ▪ 보행 실습 독립보행 실습하기

11 ▪ 보행 실습 독립보행 실습하기
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2 자료 활용 및 적용

가. 시각장애 학생 보행훈련 로봇의 적용 및 활용

(1) 적 용Ⅰ

자료명 시각장애학생 보행훈련봇(bot) : 라인트레이서 활용

활용

방법  

강당과 같은 넓은 공간에서 보행훈련 로봇을 따라 보행훈련을 실시하였고
교실과 같은 장애물이 많은 곳에서 장애물을 회피하는 보행훈련을 하였
다.

활용

모습

적용

후

시각장애 학생이 로봇이라는 대상을 가지고 보행훈련을 한다는 것에 매우

흥미를 가졌다.

강당과 같은 넓은 공간에서 보행훈련은 난이도가 낮은 것으로 초기 독립

보행을 연습하기에 가장 쉬운 단계이며 두려움을 줄이고 자신감 형성에 도움이

되었다.

교실과 같이 복잡하고 장애물이 많은 곳은 센서가 시각의 역할을 대신하여

청각과 흰지팡이, 스트랩 줄을 통해 장애물을 회피 할 수 있었다.
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(2) 적 용Ⅱ

<표 Ⅴ-3> 보행훈련 로봇의 적용 및 활용 2

자료명 시각장애학생 보행훈련봇(bot) : 거리 센서 활용

활용

방법  

교실을 찾아가기 위해 복도와 같은 곳에 따라 라인트레이서를 설치하여
보행훈련 로봇이 어디든지 따라 갈 수 있도록 하고 보행훈련장이라는 곳
에 라인을 만들어 실습 할 수 있다.

활용

모습

적용

후

교실이나 특별실을 이동 할 때 라인트레이서 기능을 활용하여 보행훈련 로봇이

안내를 해주어 시각장애 학생이 교실을 쉽게 이동할 수 있도록 안내할 수

있다.

라인트레이서 작동이 조금은 불안하여 좌우로 움직이며 속도가 늦어지는 경우가

발생하였다.

흰지팡이가 분리 시 보행훈련 로봇이 멈춰 위급상황에 대처할 수 있도록

하였고 스트랩 줄을 이용해서도 시각장애 학생이 보행훈련을 쉽고 안정감 있게

참여하였다.
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(2) 교육 자료 적용 사진

가) 실제 시각장애인을 안내하는 보행훈련봇의 모습

장애물 쪽으로 이동 중 장애물 벽을 피해 반대로 이동하는 모습

비상 상황 시 정지 장애물을 돌아 나오는 모습

나) 보행훈련봇 안내 영상

․학교 체육관 보행훈련 영상 : https://goo.gl/0ipDNs

․학교 밖 보행훈련 영상 : https://goo.gl/IFqJJX

․보행훈련 중 비상정지 영상 : https://goo.gl/RmofJE
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Ⅳ. 자료 활용 결과 및 일반화

1 자료의 일반화 방안

가. 자료의 제작면
1) 본 연구에 사용된 실물 자료는 전자 부품 관련 쇼핑몰이나 생활 주변에서 찾을
수 있는 5)RC카 및 완제품 등을 이용, 제작하여 활용도를 높였으며, 자료의 구입비
는 하드웨어(플랫폼, 차체, 모터 등)의 적용에 따라 비용이 다양화 될 수 있다.
2) 아두이노 오픈소스(스케치 파일)만 있다면 작게는 장난감에서 크게는 자동차와 같
은 크기까지 어떤 플랫폼에도 일반화 할 수 있다.

나. 자료의 활용면
1) 본 교육 자료로 마땅한 보행훈련 교구가 없는 환경에서 그 활용도와 효과가 높아
교육현장에서 활용의 가치가 크다.
2) 이동과 보관이 용이하고 조작이 매우 간단하며 시각장애인의 시각 이외의 감각을
최대한 활용하여 언제 어디서나 교사와 학생 모두 손쉽게 이동시켜 활용할 수 있
다.
3) 보행훈련 시간 이외 교사의 도움이 없어도 학습자 스스로 전원을 켜고 흰지팡이
를 연결하면 스스로 연습할 수 있으며, 보행훈련 수업 외에 다른 기술, 컴퓨터 교
과 등에서도 충분히 활용할 수 있어 교육현장에서 활용 가치가 크다.
4) 창의적체험활동의 보행훈련 시간 이외에도 활용 할 수 있다.

다. 자료의 보급면
1) 사용법에 대한 동영상을 유튜브에 만들어 인터넷을 활용하여 언제 어디서든지
작동법을 익힐 수 있도록 하고 시각장애 학생들의 이해와 활용도를 높이는 수업을
할 수 있기에 학교에 보급할 가치가 크다.
2) 창의적체험학습 뿐만 아니라 체육활동에서도 교수․학습 과정안을 제공함으로써 여
러 교과에서도 수업에 적용 보급할 가치가 있다.
3) 학습효과와 안정성, 직관성, 다양성 등을 고려한 제작으로 유용도가 높다.
4) 교내 보행훈련 수업 외 일상생활에서 다방면으로 활용하여 사용할 수 있으므로
보급할 가치가 크다.
5) 실내․외에서 모두 사용할 수 있으며 학습자의 수준에 맞게 활용할 수 있으므로
보급할 가치가 크다.

5) RC카(Radio Control car) : 무선조종 자동차로 저렴한 가격에서 고가까지 다양한 자동차 플랫폼이 있음.
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2 자료의 교육적 효과 및 제언

시각장애 학생 보행 수업을 위해 ‘시각장애학생 보행훈련봇(bot)’ 자료를 활용한 결과
다음과 같은 교육적 효과가 나타났다.

첫째, 안내자를 통해 지속 반복할 수 없었던 보행훈련을 반복적 연습을 통해 학습자가
능동적으로 보행훈련에 참여할 수 있게 되었다. 또한 보행훈련 로봇을 사용하여 실제
학습 활동 시간을 늘림으로써 수업의 질적 향상을 꾀할 수 있었다.

둘째, 기존의 단순한 보행훈련 연습들을 로봇이라는 공학 기술을 적용하여 시각장애 학
생들의 흥미와 참여도를 높이고 학습자가 자기주도적 피드백 경험을 통해 보행훈련
에 필요한 기초 기능을 향상시킬 수 있었다.

셋째, 시각장애 학생의 시각 외 잔존 감각을 최대한 활용할 수 있도록 모텍스 점자지
부착, 매뉴얼 작성 및 영상 제작, 사운드 알람 등을 만들어 학습자 스스로 보행훈련
을 하며 체득할 수 있도록 하였고 학습자 스스로 문제를 탐색하고 해결하려고 노력
하는 과정을 통해 보행훈련에 필요한 문제해결력 향상 및 기초 기능 향상에 도움을
주었다.

넷째, 보행훈련 수업외의 다양한 교과 수업활동에도 활용할 수 있는 ‘시각장애학생 보
행훈련봇(bot)’을 제작하여 보행훈련 수업에 대한 학생들의 이해를 돕고 동기유발
을 통한 수업 참여도를 높이는데 도움을 주었다.

이러한 교육적 효과에 따라 이에 대한 제언을 하면 다음과 같다.

첫째, 연습용 보행훈련 로봇에서 벗어나 고가이며 소수에게만 적용이 되는 안내견을 대
체 할 수 있는 능동적이고 문제해결력을 갖는 GPS기반 안내견 로봇의 개발이
필요하다.

둘째, 시각장애 학생을 위한 보행훈련 교육방법에 대한 연구와 개발을 요하며 급변하는
현대사회에서 사물인터넷 중심의 다양한 시각장애 학생용 보조공학기기의 개발이
필요하다.

둘째, 시각장애학생 보행훈련봇(bot) 개발을 위해 이에 필요한 공학적 기술의 교사 연
수와 아이디어 공유 및 관련 연구기관과 협약을 통해 정부 차원에서 로봇 개발과
지원이 필요하다.

셋째, 시각장애 학생의 교육적 접근성과 일상 활동의 접근성을 로봇 교구를 통해 높이
고 안내견 로봇 개발을 통해 시각장애 학생의 교육적 요구를 수용하고 성인이 된

후 사회적 자립과 참여의 벽을 낮추는데 보행 로봇의 개발이 필요하다.
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