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요       약
 본 논문에서는 온톨로지에 기반한 주행로 의 경로 설정1) 방법을 제안한다. 제안한 방법은 로  컴

포 트 구성시 기존의 방식인 단순한 지식 장소(데이터베이스)를 이요하는 것을 벗어나 온톨로지 추

론을 통해 주행로 의 경로를 설정한다. 즉 로 이 주어진 임무에 미리 움직일 경로를 설정한 뒤 경로

에 따른 이동  필요한 컴포 트를 구성하게 된다. 기존 방식인 단순한 지식 장소의 경우 주어진 경

로에 따라 움직이지만 온톨로지 추론을 통해 경로를 재설정해 다면 로 은 주어진 임무를 좀 더 빠

르고 완벽하게 해결할 수 있다.

1. 서론

   최근 자율주행 로 의 지능 구 을 한 퍼지, 신경망, 

문가 시스템, 유 자 알고리즘 등과 같은 알고리즘과 함

께 최근에는 온톨로지를 이용하여 로 의 지능을 구 하

려는 연구가 진행되고 있다. 과거 단순한 산업용 로 의 

형태와 기능들이 재는 엔터테인먼트 로 , 감성로 , 가

정 서비스 로 , 교육용 로  그리고 헬스 어 로 과 같

이 인간과 더욱 친숙하고 근 한 형태의 지능로  기능으

로 발 해 나가고 있다.

 본 논문에서는 로  컴포 트의 동  재구성을 한 연

구의 기 로 온톨로지를 이용하여 로 의 주행 경로를 설

정하는 방법을 제안한다.

 기존 방식의 경우 주어진 임무에 의한 컴포 트 구성 시 

주어진 명령어에 따른 타스크가 있고 그 타스크에 의해 

경로가 단순한 형태로 장되어 있으며 그 경로에 따라 

컴포 트를 구성하여 왔다. 하지만 온톨로지 추론을 통해 

미리 정의된 경로가 아닌 로 의 경험과 환경이 장된 

온톨로지를 구축 후 추론을 통해 재 상화에 맞는 경로

를 설정하게 된다면 불필요한 이동을 최소한으로 일 수 

있을 것이다.     

2. 시나리오에 의한 컴포 트 구성

(그림 1)은 로 이 명령어를 분석한 뒤 컴포 트를 구성하

는 차를 나타낸 그림이다. 우선 로 이 명령을 받으면 

본 연구는 지식경제부  한국산업기술평가 리원의 산업

원천기술개발사업의 일환으로 수행하 음.[2008-S-030-02, 

개방형 로 소 트웨어 랫폼(OPRoS) 기술 개발]

(그림 1) 명령어에 따른 컴포 트 구성

주어진 명령어에 따라 로 의 움직임 하나하나의 동작에 

한 타스크가 발생한다. 이 타스크에 의해서 컴포 트가 

구성될 수 있고, 경로가 필요한 경우에는 경로를 설정한 

후에 컴포 트의 구성이 이루어진다. 본 논문에서는 경로

를 결정하기 한 온톨로지를 구축 후 추론을 통하여 경로

가 설정된다.

 3. 경로설정을 한 온톨로지 구축

(그림 2) 시나리오를 한 맵

 본 논문에서는 (그림 2)에서 가상의 맵에서 시나리오를 

바탕으로 온톨로지 추론을 통해서 컴포 트 구성하는 방

법을 제시하고 있다.
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 (그림 1)에서처럼 명령어에 따른 TASK를 분석하고 시나

리오를 만드는 과정에서 추론이 필요한 부분을 발견하게 

되었다. 우선 상을 찾는 명령어 를 들어 엄마를 찾아

줘라는 명령어에 한 시나리오를 작성해 보았다. 

 우선 로 이 재 치를 악 -> 재 시간을 악 -> 

경로 설정 -> 이동 -> 인물 검색 이런 시나리오 로 움

직인다고 가정하면 찾는 상과 재 시간에 따라 경로가 

달라질 것이다. 아침에 엄마를 찾는다고 가정하면 엄마는 

아침 비를 해 부엌에서 거의 모든 시간을 보낼 것이

다. 여기서 맵상의 공간에 한 온톨로지 추론이 필요한 

부분이 발견 하 다.   

(그림 3) 시나리오 상에 온톨로지 추론이 필요한 부분
 

 의 그림에서 경로설정을 할 때 CCTV의 유무와 찾는 

상 그리고 재 시간에 따라 온톨로지를 구축하고 그 

시간 에 상이 오래 머무르는 순서로 검색을 해 나간다

면 상을 찾는데 많은 시간을 일 수 있을 것이다.

(그림 4) 인물, 시간 에 따른 공간 우선순

 (그림 4)에서처럼 24시간을 4부분으로 나 고 각 시간

에 상이 오래 머무르는 순서로 순 는 정해 보고 온톨

로지를 구축해 보았다.

 그림은 온톨로지 작툴인 PROTEGE 3.4를 이용하여 

각 인물, 시간 에 한 공간 우선순 를 온톨로지로 구축

한 화면이다.

 (그림 6)은 (그림 5)에서 구축한 온톨로지에 추론을 통하

여 결과가 나오는 것을 보여 다. 첫 번째 추론은 딸이 

Time1시간 에 가장 오래 머무는 장소라는 쿼리에 온톨

로지 추론을 통해  Kitchen이라는 결과를 얻었고, 두 번째 

추론은 아버지가 Time1 시간 에 4번째로 오래 머무르는 

곳이라는 쿼리에 Room2,3,4라는 결과를 얻었다.

(그림 5) 작툴을 이용한 온톨로지 구축 

(그림 6) 추론을 통한 결과 

 의 결과 값으로 로 의 경로를 결정할 수 있다. 딸이 

가장 오래 머무는 쿼리로 딸을 찾아달라는 명령어가 들어

오면 로 은 Kitchen으로 먼  갈 것이고, 딸을 찾지 못할 

경우에 두 번째 오래 머무는 장소로 이동할 것이다.

4. 결론

 본 논문에서는 온톨로지 추론을 이용하여 컴포 트를 구

성하는 방법을 제시해 보았다. 우선 명령어에 따른 타스크

를 분석하고, 시나리오를 작성하 다. 시나리오를 작성  

온톨로지 추론이 필요한 부분을 발견하 고, 상 인물을 

찾는 간단한 명령에 한 시나리오로 온톨로지를 구축하

다. 온톨로지 작 툴은 스탠포드 학에서 개발한 

PROTEGE3.4를 사용하여 각 인물이 시간  별로 공간에

서 머무는 시간을 우선순 로 장하여 상황에 맞는 쿼리

로 추론을 통해 원하는 결과를 얻었다.

 차후 여기에 로 이 주행  발생할 수 있는 외사항이

나 로 의 고장, 환경의 변화등을 온톨로지에 추가하여 거

의 모든 상황에서 정확한 컴포 트 구성을 할 수 있는 컴

포 트 구성 리자를 구 할 것이다.
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