
LE O W
웨어러블 로봇, 강화인류를 꿈꾸다

WEARABLE ROBOT

㝄 상하지 통합형 착용로봇 개발 착수 ㏙2010㏚
㎿ 상/하지 독립 유압구동 모듈 적용

㝄 독자적 경량 유압구동모듈 기술 개발 및 적용 ㏙2016㏚
㎿ 기존 대비 전체 중량 17㚠 경량화
㎿ 착용 시 최대 기동 속도 8km/h 달성

㝄 생체역학 기반 다관절 메커니즘 개발 ㏙2017㏚

㝄 다목적 모듈형 근력증강로봇 개발 ㏙2018㏚
㎿작업 형태에 따라 도구를 장/탈착 가능한 메커니즘 구현
㎿초기 시제품 대비 62㚠 경량으로 편의성 극대화

㝄 초경량 근력보조 웨어러블 로봇 개발 ㏙2019 㚕 ㏚

웨어러블 로봇의 혁신,  
한컴인스페이스가 앞장섭니다. 

㎿ 유압실린더를 포함한 일체형 다관절 링크 적용
㎿ 사용자 편의를 위한 인체 공학적 기구 자유도 적용

대전광역시 유성구 엑스포로 1,
사이언스센터 12층 ㏙34126㏚
https://www.inspace.co.kr/

작업시간
감소

근육피로도
감소

소비열량
감소

※ 자체 현장시험 결과

33㚠 60㚠 32㚠

작업지속성향상
근·골격계상해예방

재난용

산업용

국방용

의료용

Features
• 제품무게 : 4.0kg 이내
• 최대하중 : 55kg 이상
• 제품수명 : 반영구적
• 사이즈 : 조절가능 ㏙대, 중, 소㏚



더 안전하게
물건의 하중을 분산하여 팔, 어깨, 허리 근력 손상을 방지합니다.

더 오래
충전이 필요없는 장비로서 시간 제약없이 사용할 수 있습니다.

더 가볍게
초경량, 고강도 신소재를 사용한 가벼운 제품입니다.

더 꼭 맞게
사용자 체형에 맞게 크기 조절이 가능합니다.

더 자유롭게
양 팔이 자유로워 다양한 작업이 가능합니다.

무거운 물건도 가볍게, 반복 동작도 편안하게

제품소개

와이어 잠금/해제 스위치를
위로 밀어 올려서 해제한다. 

와이어 길이가 자유롭게
조절되는지 확인한다. 

➎ ➏

어깨하네스를 착용하고
길이를 조절한다. 

허리하네스를 착용하고
길이를 조절한다. 

흉부하네스를 착용하고
길이를 조절한다. 

➊ ➋ ➌

양 손에 장갑을 착용한다.

➍

LEXO㎿W는 무동력 상지 근력보조 웨어러블 로봇으로, 초경량, 고강도 신소재를 사용하여 가
벼우면서도 튼튼한 제품입니다. 착용자의 상지 근력을 보조하여 팔과 허리에 부담 없이 무거
운 물건을 가벼운 느낌으로 들고 운반할 수 있습니다.

㏝제품 특징㏞
• 팔의 근력을 지원하는 무동력 상지 근력보조 로봇
• 쉽고 간편한 착용방식
• 허리와 등을 지지해주는 등판조립체

LE O W

X

착용방법

주의사항

운반 시 바닥에 끌거나 던져 파손되지 않도록 
유의하십시오.

➋ 착용 전 주변 장애물 및 사람을 살피고 사용하십시오.

➊

흉부하네스
사용자의 흉부를 결속하여 로
봇을 밀착시켜 안정적으로 착
용하게 함. 

어깨이중끈
물건 운반 시 어깨하네스가
하중에 의해 일정 길이 이상
늘어나지 않도록 고정함.

어깨하네스
사용자의 어깨를 결속하여
로봇을 안정적으로 착용하게 함.

등판패드
통기성이 좋은 재질로 땀 흡수를
도와주며, 쿠션 역할로 사용자의
등을 보호함. 신체 조건에 따라
위치 조절 가능함. 

허리하네스
사용자의 허리를 결속하여
로봇을 안정적으로 착용하게 함. 

와이어 잠금/해제 스위치 와
이어 길이 조절 기능을 잠금/
해제함. 잠금 시 와이어 길이
가 고정되고, 해제 시
와이어 길이가 조절됨.

㚐잠금㚏 㚐해제㚏

㚐전면㚏

㚐후면㚏

와이어 고정모듈
사용자의 손 동작에 따라
일시적으로 와이어 길이가
고정되도록 함.

장갑
로봇에서 나온 와이어와 연
결되는 장갑으로 사용자 손
가락 악력을 보조함.

등판조립체
물건 운반 시 하중을 지지하여
사용자의 척추를 보호함.

제품설명


