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Abstract

This paper proposes a task modeling architecture

—.uFlow—.for home service robots that facilitates 

the developmental process and let developers 

implement their services with ease and efficiency. 

I. 서론 

    최근 확장 발 되고 있는 지능 로 의 S/W 아키

텍처는 Reactive[1]와 Deliberative방법으로 분류할 수 

있다. 최근에는 이 두 방법을 혼합한  형태인 하이 리

드 구조를 지향함으로써 두 방법의 단 을 상호 보완할 

수 있도록 연구되고 있다. 하이 리드 아키텍처의 가장 

큰 특징은 외부 환경 변화에 즉각 으로 반응 할 수 있

을 뿐만 아니라 목표 지향 으로 로 의 행동을 계획할 

수 있는 이다. 그러나 이러한 하이 리드 아키텍처는 

다음과 같은 두 가지 에서 홈서비스 로 에는 합

하지 않은 단 이 있다[2].  

    첫 번째는 아키텍처의 태스크 모델이 자율 주행에 

을 맞추고 있어서 정보 서비스 태스크를 포함하는 

홈서비스 로 에 사용하기에 부족한 이 있다. 두 번

째는 부분의 하이 리드 아키텍처에서 Deliberative 

모듈들이 통 인 인공지능 분야의 심볼 기반 태스크 

계획 방법을 사용하고 있다는 이다. 이러한 심볼 기

반의 태스크 계획 방법은 로 의 주변 환경을 정확하게 

모델링하고 인지할 수 있는 방법이 선행되어야 하지만, 

재 기술만으로 로 의 환경을 정확히 모델링할 수 없

는 문제 이 있다.

    본 논문에서는 홈서비스 로 의 다양한 요구 사항

들을 만족할 수 있도록 태스크 모델을 제안하고자 한

다. 본 논문의 태스크 모델은 홈서비스 로 이 정보 서

비스를 포함하는 다양한 형태의 서비스를 사용자에게 

제공할 수 있을 뿐만 아니라, 제한 인 환경 모델링 기

법을 사용함으로써 태스크 계획 단계에서의 환경 모델

에 한 불확실성을 부분 으로 극복할 수 있는 장 을 

가지고 있다. 

II. 본론

2.1 태스크 요구사항 분석

    홈서비스 로 을 기능 인 측면과 개발의 용이성 

측면에서 분석한 태스크 모델의 요구사항은 [표1]과 같

다. [표1]의 요구사항을 만족하기 해서 본 논문에서는 

<그림1>과 같이 uFlow로 명명된 모델을 제안한다. 

uFlow 모델은 크게 월드 모델, 단  태스크 모델, 태스

크 계획자등 세 가지 컴포 트로 구성된다. 월드 모델

은 로 의 내/외부 상태를 장하는 메모리 공간이며, 

메모리에 장된 로 의 상태들은 일정 조건에 따라 태

스크 수행여부를 결정한다. 단  태스크 모델은 태스크 

실행 조건을 검사하는 부분과 수행할 행 들의 집합, 

그리고 태스크 수행 후에 수행 결과를 검사하는 부분으

로 구성되어 있다. 
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  [표1] 홈 서비스 로봇 태스크 요구사항

 

   심볼 기반 태스크 계획을 사용하는 기존의 하이

리드 구조와 달리 uFlow에서는 상기 세 가지 구성요

소에 따라 로 이 수행할 태스크를 미리 작성하게 된

다. 한 uFlow에서는 월드 모델의 정보를 태스크의 

시작과 종료 시에 조건 검사에만 부분 으로 활용한

다. 따라서 환경 정보에 따라 동 으로 태스크를 계획

하는 하이 리드 구조보다 환경 변화에 한 강건성을 

확보할 수 있다. <그림1>에서 태스크 계획자는 병렬 

는 순차 실행되는 각 태스크들의 실행 순서를 조정

하는 조정자의 역할을 수행한다.

<그림 1> uFlow 모델의 상호작용

2.2 uFlow 태스크 모델

    <그림1>의 태스크 모델을 자세히 표 하면 <그림

2>와 같다. uFlow 태스크 모델은 입출력을 한 포트

를 기반으로 하고 있다. 입력 포트는 태스크의 실행을 

제어하는 제어(Control) 포트와 태스크 내부로 데이터

를 달하는 정보(Information) 포트로 구성된다. 출력

포트는 입력 포트와 마찬가지로 태스크가 완료되었을 

때나 실행 도  외부에 생성된 데이터를 다른 태스크

에 달하기 한 정보 포트와 다른 태스크를 실행하

기 한 제어 포트로 구성된다.

<그림 2> 포트 기반 uFlow 태스크 모델

    uFlow 태스크들의 실행 순서와 상호작용 계는 

uFlow 모델의 태스크 래 에 의해서 결정된다. 상기

모델의 행  집합은 개발자에 의해서 미리 주어지는 

것을 가정하며, uFlow 태스크 모델에서는 주어진 행

들을 조합하여 상호 실행 순서 계만을 결정한다. 

Ⅲ. 실험 결과 및 결론

    본 논문에서는 제안하는 태스크 모델은 ETRI의 

연구용 로  랫폼인 WeverR2와 테스트 베드에서 일

상의 태스크를 통해 모델의 성을 실험하 다. 

    본 논문에서 제안하는 태스크 모델은 월드 모델을 

사용한 심볼 기반의 태스크를 계획하지 않는다. 결과

으로 제안하는 시스템은 구조가 간단하며, 태스크 

계획 단계에서의 월드 모델 불확실성을 부분 으로 극

복할 수 있는 장 을 갖는다. 
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