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Abstract

 In this paper We are going experiment which can 

happen at the movement of the robot to reduce the 

Systematic distance error. The system get the 

experiment result by using BLDC Motor, Encoder, 

ultrasonic sensor. The Embedded XP is adopted as 

an operating system, And The robot was controlled 

by using RS232 

I. 서론 

  미래는 인간과 로봇이 공존하는 사회가 될 것이라는 

예측을 하고 있듯이, 앞으로 로봇분야에 많음 관심과 

발전이 있을 것으로 예상하고 있다. 이는 향후 로봇시

장이 조기(2005년-2008년)에 형성되어, 2020년에는 

자동차 산업의 규모를 상회할 것으로 예측하고 있다

[1]. 현재의 로봇은 기존의 단순 반복 작업을 하는 로

봇에서 발전하여 스스로 판단하고 자율적으로 이동하

는 지능형 로봇이 요구되어지고 있다. 이러한 연구는 

인간에게 편리한 시스템의 제공뿐만 아니라 의료산업, 

공업 및 교통 문제, 나아가 국방에 쓰이는 로봇까지 

폭넓게 응용될 수 있는 필수 인 연구이다.

 이와 같은 지능형 로 의 기술에는 크게 무인자율주

행, 다 경로계획 등이 있다. 이 에서 재 무인자율

주행이 가장 활발하게 연구가 이루어지고 있다[2].

 로 의 주행에 가장 요한 부분은 규칙 인 거리, 

각도 오류와 불규칙 인 오류를 제거하는 것이다. 

 본 연구에서는 규칙 인 오류를 제거하고 슬립에 의

한 오류를 수정하고자 한다. 규칙 인 오류에는 로

의 축간거리의 비율에 따른 회  시 회 각도 오차와 

두 바퀴의 지름의 크기의 차이에 의한 경로의 이탈에 

따른 오차가 있다.[3] 이 오류에 하여 0.2m/s(슬립을 

제거)로 반복 실험하여 엔코더  음  센서를 이용

하여 오차를 측정하고 조 씩 속도를 올려 실험을 반

복함으로써 주행속도  일정 속도에 일어나는 슬립 

오차를 측정하여 수정한다.

 

II. 본론

2.1 Robot

  본 연구에서 사용하는 로 은 원형 모형이다. 구동

부는 BLDC 모터를 사용하며, 모터에는 엔코더를 장착

하여 모터의 회 수를 피드백하고 있다. 한 음

센서를 방에 6개 후방에 2개를 설치하여 로 의 

치가 회 각을 측정 가능하게 되어있다. 통신은 RS232 
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통신을 사용하며[6], Single board에 Embedded XP 

로그램을 탑재하여 센서를 작동 시킨다. Embedded 

XP는 기존의 XP에서 사용자가 원하는 부분만 로그

램을 설치하여 쓰는 XP 로그램이다. 이 게 사용함

으로써 XP 로그램의 용량을 일 수 있으며, 처리량

이 어 로그램을 빠른 시간에 처리가 가능하다.  

그림 1 실험에 사용되는 로

Ⅲ. 구   시뮬 이션

 구 에 사용된 시스템은  시리얼 통신을 이용하여 

Motor driver를 컨트롤하여 Motor를 구동함으로써 로

을 이동시킨다. 처음에는 약 0.2m/s의 속도로 실험

을 반복하여 이동 후, 엔코더의 값을 읽어 로 의 이

동 거리를 계산하고[4], 음  센서를 사용하여 로

의 각도  재 치를 계산하여 규칙 인 에러를 보

상한다[5]. 그 이후에 속도를 일정 이상씩 올려 실험하

여 주행속도  일정 속도에 일어나는 슬립 오차를 측

정하여 수정한다. 그림 2의 선은 오류가 없는 주행

이고 실선은 로 의 바퀴크기의 오차로 인하여 직선이

동이 아닌 바퀴가 작은 쪽으로 곡선이동을 하며 생기

는 경로이탈 오류와 축간거리의 오차로 인하여 회 각

이 작거나 큰 경우에 한 오차를 보여 다. 그림 3은 

슬립에 인한 오차로써 슬립에 의하여 경로의 각이 바

고 한 이동거리에도 오차가 생기는 것을 보여

다..

그림 2 축간거리와 바퀴크기에 의한 오류

그림 3 슬립에 의한 오류

Ⅳ. 결론  향후 연구 방향

  재 부분의 로  연구는 불규칙 인 오류를 보상

하는 것에 하다. GPS 수신율에 한 오차나, 노이

즈  슬립, 여러 계측 장비들(자이로, 음 , 비젼) 

등 측하지 못한 오차를 수정하기 하여 많은 연구

가 진행되고 있다. 오차는 오차의 양이 을수록 보정

하기가 쉽다. 즉, 불규칙 인 오차 이 의 규칙 인 오

차를 제거 할 수 있다면, 향후 규칙 인 오차를 제거

한 후 다른 센서를 사용하여 재 로 의 궁극 인 목

표인 자율주행을 한다면 좀 더 쉽게 오류 보정이 되어

서 자율주행이 가능 할 것이다. 이러한 이유로 인하여 

본 연구에서는 규칙 인 에러와 슬립을 보정하는 것에 

하여 을 두었다.  
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