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요       약
 Ubi-Home 환경에서 장치제어를 하기 해 다양한 방법이 제안되었다. 그  원격지에서 장치제어를 

하기 해 특정 기기(로 )를 활용할 수 있다. 하지만 이와 같은 방법에는 로 과 장치들의 치인식

과 이동경로 설정에 따른 제약사항이 따른다. 한 이러한 치인식  이동에는 미리 작성된 하나의 

맵이 사용되므로 새로운 환경의 변화나 확장에 용할 수 없다. 따라서 본 논문에서는 로 과 장비의 

치인식과 이동경로를 한 학습형 맵 작성1)기법을 제안하며, 테스트를 해 Atmega128v4 MCU와 

AX-12+ Motor, AX-S1 Sensor, ZBS-200 Zigbee, CL-1L5/ 603LM Infrared Ray Sensor로 로 을 제작하여 

실내 환경 모형에서 테스트하 다.

1. 서론

최근 유비쿼터스 환경을 지원하기 해 다양한 연구가 

진행 이다[1][2]. 그  삶의 질 개선을 한 Ubi-Home 

환경에 한 연구는 많은 기 를 낳고 있다[3]. 그러나 제

안되고 있는 Ubi-Home 환경은 부분 새로운 네트워크

기술, 센싱 방법  데이터 처리 기술 등 진보 이고 확장

된 기술을 갖는다. 따라서 기존의 장비들의 업그 이드 없

이 Ubi-Home을 구축하는 방법들이 제안되었고 그  로

을 이용하는 방법이 있다. 로 을 이용할 경우 로 이 

장치를 제어 하므로 다른 장치들의 업그 이드 없이 가

의 비용으로 바로 용이 가능하다. 

로 을 이용하여 원격지에서 장치들을 제어하기 해서

는 로 의 동작  통신을 이용하여 각종 장치와 상호 연

동할 수 있어야한다[4]. 따라서 명령 수행을 한 로 의 

치인식과 이동경로설정, 그리고 장치들의 치정보를 활

용하여야 한다. 이와 같이 치정보  이동경로 설정을 

본 연구는 강원도 청소년 S/W 기술교육장 지원에 의한 

것임.

하기 해서는 재 로 이 치한 실내 맵 정보가 반드

시 필요하다. 그러나 일반 으로 활용되는 맵 정보는 미리 

작성된 하나의 맵을 이용한다. 따라서 새로운 환경의 변화

나 확장에 제한 이다. 

본 논문에서는 이와 같이 제한 인 맵을 로 을 이용한 

학습을 통하여 작성하는 기법을 제안하고 로   시스템

을 구 하여 실내 모형 환경에서 테스트하 다.

2. 실내 환경에서의 맵 활용

실내 환경에서의 맵 정보의 활용은 치인식과 경로설

정에 주로 이용된다[5][6]. 특정 장치의 치나 혹은 이동 

경로 실제를 가상의 맵 정보를 맵핑하여 활용한다. 한 

일반 으로 네비게이터의 기반 정보 는 자동항법을 

한 정보로 이용될 수 있다.

이와 같이 활용되는 맵은 정 인 형태, 즉 변화가 없는 

정보를 담고 있는 경우와 그 지 않은 동  형태로 구분

된다. 정  모델은 한번 작성되면 큰 정보의 변화가 없는 

도로나 지형도 이며 동  모델은 지속 이 변화가 가능하
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다. 이와 같은 실내 환경에서의 동  변화는 새로운 공간

으로의 이동, 가구의 재배치, 장치의 교체 등으로 나타낼 

수 있다.       

 

3. 로 을 이용한 학습형 맵 작성

3.1 학습모듈

로 이 실내를 선회하여 동작되는 순서도는 (그림1)과 

같다.

(그림 1) 학습 순서도

3.2 시스템 구성

시스템은 크게 맵 작성과 명령을 수행하는 로 과 그 

정보를 처리하는 서버로 나  수 있다. 로 은 일정한 공

간을 선회하여 맵을 작성하며 작성된 맵으로부터 치정

보를 인식하고 서버로부터 송되는 명령을 처리한다.

서버는 유 로부터 요청되는 명령에 한 수행명령을 

송하며 수행결과를 유 에서 송해 다. 실험은 모바일

폰 1 , PC1 , 로 1 를 이용하여 <그림 2> 과 같이 구

하 다.  

(그림 2 ) 시스템 구성

로 은 실내 장치 제어를 할 수 있는 외선 센서와 움

직임이 가능하도록 설계되었으며 서버와 Zigbee 통신을 

수행한다. 서버와 로 은 <표1>의 환경을 갖는다.

로

환

경

ATmega 128 v4

AX-12+ (4개) 

AX-S1  (2개)

외선센서

ZBS-200

서

버

환

경

AMD 64 X2 - Turion 64 TK-57 1.9G

RAM - Samsung DDR2 6400 3G

HDD - Samsung 160G  

ZBS-200

Windows Xp Profesional 

<표 1> 로   서버 사양 

로 의 MCU 회로는 (그림 3)와 같이 구  하 으며, 

그 외의 센서의 회로도는(그림 4)와 같이 구 하 다. 

(그림 3) Atmega128 회로도

(그림 4 ) Zigbee, LCD, AX-12/S1 회로도

4. 실험  평가

실험은 200cm × 200cm의 실내의 환경을 가상의 세트

로 (그림 3)와 같이 구성하 다. 로 은 (그림1)의 알고리

즘에 따라 공간의 가장 자리로 벽을 따라 선회한다. 선회

하며 로 은 맵 정보를 배열에 사상시키고 작성을 종료하

면 서버로 (그림 4)과 같이 맵 정보를 송하게 된다. 
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(그림 5) Robot의 맵 작성

(그림 6) 서버로 송되는 맵 정보 

4. 결론

기존의 맵 이용에서는 환경의 변화나 업데이트가 발생

할 때 제한 이었으나 로 의 학습을 통하여 맵을 작성하

여 환경의 변화에도 능동 으로 처할 수 있었다. 이와 

같이 본 논문에서는 맵 정보를 로 의 학습을 통하여  작

성하는 기법을 실제 로 의 제작과 테스트를 통하여 확인

하 다. 
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