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1. 족저면 압력/면적 측정 시험

가. 실험 목적

Ÿ 보행 간 발생하는 접촉면적 및 접촉압력 분석을 통한 신발(인솔)의 성능평가

나. 실험 개요

1) 실험 장비

장비 사진 장비명 제조사

F-Scan VersaTek
Tekscan

(USA MA)

샘플링 빈도

15Hz

Sensing Area
Total Sensels Sensel Density

Width Height

106.7mm 304.8mm 954 3.9cm2

그림 1 실험에 사용된 장비

장비 사진 장비명 제조사

보행재현용 

하지로봇
동현씨스텍(주)

하중 분당보행수

64kgf 20보/분

지지비율

63%

그림 2 실험에 사용된 장비
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2) 실험 변수

가) 독립변수

A B

그림 3 실험에 사용된 시편

나) 측정변수

Ÿ 접촉면적 : 보행 간 족저면에서 발생하는 접촉면적

Ÿ 접촉압력 : 보행 간 족저면에서 발생하는 접촉압력

3) 실험 절차 및 내용

Ÿ 측정용 센서(인솔타입)을 각 시편에 삽입 후 정상보행 속도로 보행 실시

           (로봇보행 : 분당 20보)

Ÿ 보행 간 발생하는 부위별 측정값 수집(표 1 참조)

Ÿ 수집 및 오류 제거된 데이터를 바탕으로 유의수준 p < 0.05에서 유의성 검정 실  

         시 및 결과 확인
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영역 설명 해당 영역

1
전족부

2 후족부

표 1 접촉압력 측정 영역 
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다. 실험 결과 

1) 족압분포 

족압분포

A

B

그림 4 시편별 족압분포 형태
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2) 접촉면적

단위 : cm^2

측정변수 시편 샘플수 평균 표준편차 t-값 유의확률

전족부
A 21 73.33 15.39

-.768 .447
B 21 77.06 16.15

후족부
A 21 69.98 14.75

-.727 .472
B 21 72.75 9.29

표 2 영역에 따른 접촉면적의 분산분석 결과

그림 5 각 시편의 영역별 접촉면적
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3) 접촉압력

단위 : kPa

측정변수 시편 샘플수 평균 표준편차 t-값 유의확률

전족부
A 21 54.14 9.58

.586 .561
B 21 52.54 8.04

후족부
A 21 88.19 16.48

2.500 0.17
B 21 77.95 8.99

표 3 영역에 따른 접촉압력의 분산분석 결과

그림 6 각 시편의 영역별 접촉압력


