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서론서론서론서론1. 

구조화된 환경에서 정해진 작업만을 반복적으

로 수행하는 산업용 로봇과는 달리 지능형 서비스 

로봇은 복잡하고 변화하는 환경을 인지하는 능력

과 불확실한 환경과 접촉하면서 작업할 수 있는 

능력이 요구된다 지금까지 로봇이 작업환경을 . 

인식할 수 있는 수단으로 카메라가 가장 많이 활용

되어 왔으나 카메라의 정보는 공간 정보를 촬상소, 

자의 평면상에 투영한 이미지 정보이므로 차원 3

작업환경을 인식하기에는 많은 어려움이 따른다. 

이를 위하여 스테레오 카메라를 비롯한 다안 카메

라를 이용한 방법들이 제안 되었지만 차원 공간, 3

정보를 차원 평면으로 표현하는 카메라의 근본적2

인 문제로 인해 그 한계가 분명히 존재한다.

최근 차원 정보를 직접적으로 감지할 수 있는 3

깊이 카메라 가 출시되어 빠르게 (3D Depth Camera)

보급되고 있으며 로봇분야에서도 깊이 카메라는 , 

차원의 실제 환경을 인지하기에 매우 유용한 센서3

이다.

본 논문에서는 차원 깊이 카메라와 로봇 팔을 3

연동하여 시각에 의한 로봇팔의 추적제어 문제를 

다루고자 한다 깊이카메라를 이용하여 대상을 . 

인식하고 그에 대한 차원 위치정보를 실시간으로 3

계산하여 로봇팔 작용점 추적에 활용함으로써 작

업 대상의 위치 변화에 대응할 수 있는 제어를 

실현하고자 하였으며 실제 깊이카메라 및 로봇팔

을 이용한 실험을 통하여 로봇의 인식기반 작업에 

대한 가능성을 보이고자 한다.

깊이 카메라에서  차원 정보 획득깊이 카메라에서  차원 정보 획득깊이 카메라에서  차원 정보 획득깊이 카메라에서  차원 정보 획득2. 3

본 논문에서는 깊이 감지 카메라로서 를 Kinect

사용하였다 차원 정보를 획득하기 위하여 깊[1].3

이 보정 카메라보정 직교 좌표계로의 변환을 , IR , 

수행하였다 카메라로부터 색상정보[2][3]. RGB 

를 이용하여 대상을 인식한 후 차원 점군 데이터로3

부터 대응하는 월드 공간좌표 값 을 획득하(x, y, z)

였다 은 카메라로부터 획득한 깊이 정보를 . Fig 1

이미지로 표현하였다.

Fig. 1 Depth Image

3. KITECH 8-DOFs ROBOT ARM

센서로부터 획득한 차원 정보를 실제 로봇에 3

적용하여 실험을 하기 위해 한국생산기술연구원

에서 개발한 자유도 로봇팔을 사용하였다 이 8 . 

로봇팔은 자유도를 가지고 있어서 보다 유연하고 8

인간과의 유사한 모션이 가능하다 로봇팔의 위치. 

제어를 위해 제어기Virtual Spring-Damping [4]

를 적용하였다 의 간략한 사양. KITECH Robot Arm 

은 에 제시하였다Table 1 .

Table 1 KITECH Robot Arm Specification

길이[mm] 700

무게[kg] 7

자유도 어깨 팔꿈치 손목8-DOFs ( 4 + 1 + 3 )

가반하중[kg] 2.5

종단속도 0.6m / sec

통신인터페이스 CAN

차원 깊이 카메라를 이용한 로봇팔 작용점의 추적제어차원 깊이 카메라를 이용한 로봇팔 작용점의 추적제어차원 깊이 카메라를 이용한 로봇팔 작용점의 추적제어차원 깊이 카메라를 이용한 로봇팔 작용점의 추적제어3
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실험 및 결과실험 및 결과실험 및 결과실험 및 결과4. 

과 차원 깊이 카메라인 KITECH Robot Arm 3 kin-

를 사용하여 실험을 진행하였다 로봇팔의 작ect . 

용점의 위치를 특정물체의 위치로 추종시키기 위

하여 센서로부터 획득한 좌표를 로봇팔의 목표위

치로 설정하였다 에 실험환경을 나타내었. Fig. 2

고 에는 물체를 움직일 때 로봇팔 작용점의 , Fig. 3

위치와 센서로부터 인식된 물체의 위치를 나타내

었다 실험 결과에 따르면 인식된 물체의 위치를 . 

따라 작용점의 위치가 제어가 됨을 알 수 있다. 

실험에서 사용된 프로그램은 Visual Studio 2008 

기반으로 작성되었으며MFC , Intel Core 2 Duo 

환경에서 수행되었2.93GHz, 3GB RAM, windows XP 

다.

Fig. 2 Experiment Conditions

결론결론결론결론5. 

본 논문에서는 차원 깊이 카메라3 (3D Depth 

를 이용하여 대상을 인식하고 그에 대한 Camera)

차원 위치정보를 실시간으로 계산하여 차원 정3 3

보를 획득한 후 이 정보를 로봇팔과 연동하여 인식. 

한 대상을 추적제어를 실행으로서 지능형 서비스 

로봇이 변화하는 환경에서도 인식기반의 작업이 

가능함을 제시하였다.

Fig. 3  Experiment Result
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