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Abstract - 본 논문에서는 CdS센서를 이용하여 장애물의 위치를 판단

하고 목적지까지의 최단거리를 계산하여 항체를 주행시키는 시스템에 

대해 제안한다. 제안한 시스템은 크게 장애물의 위치를 판단하는 구조물

부와 무인항체, 그리고 이것을 관장할 윈도우 기반의 Supervisory 

program으로 구성된다. 본 논문에서는 제안한 시스템의 S/W와 H/W를 

설계하고 구현한 결과를 제시한다.

1. 서    론

  무인항체는 여러 센서를 사용하여 스스로 주변 환경을 인식하여 주어

진 목적지까지 스스로 주행하는 항체이다[1]. 이러한 무인항체는 최근 

많은 분야에서 사용되는데 군사용으로는 무인항공기, 군사로봇, 폭발물 

제거로봇 등이 있으며 재난구조용으로는 소방 로봇, 인명구조로봇 등이 

있고 실생활에서도 로봇청소기, 잔디깍기 로봇, 간병 로봇 등 여러 분야

에서 많은 무인 항체가 쓰이고 있다[2]. 

  무인 항체는 주변 장애물을 인식하기 위해 많은 센서가 사용되며 센

서를 통해 장애물을 인식하고 회피하며 목적지까지 이동하는데 장애물 

인식을 위해 사용되는 센서로 초음파 센서와 레이저스캐너가 주로 사용

된다[3].

  본 논문에서는 장애물 인식을 위해 널리 사용하는 초음파 센서와 레

이저스캐너 등 고가의 장비를 사용하지 않고 상대적으로 저렴한 조도센

서를 활용하여 2차원 좌표계를 구성하고 장애물을 인식하여 회피하고 

무인항체가 목적지까지 주행하는 시스템을 제안하였다. 센서를 통해 인

식된 장애물의 위치는 PC로 전송하고 Supervisory program에서 최단경

로를 계산하여 항체에게 전송한다.

  논문의 구성은 2절에서 전체 시스템 구성을 보이고, 3절에서 조도센서

를 이용하여 2차원 좌표계를 구성한 구조물부와 항체부, 항체의 주행정

보를 전송하기 위한 Supervisory program부에 대해 설명하고 마지막으

로 결론 및 추후과제를 제시한다.

2. 시스템 구성

<그림 1> 시스템 구성도

  시스템 구성은 크게 조도센서를 이용하여 2차원 좌표계 구성하고 장

애물 인식을 하는 구조물부와 센서를 통해 인식한 장애물의 위치정보를 

이용하여 최단경로를 계산하고 구조물부와 항체를 제어할 Supervisory 

program과 Supervisory program의 명령을 받아 목적지까지 스스로 주

행하는 항체부로 나뉘며 그 구성은 <그림 1>과 같다.

  구조물부는 조도센서를 이용하여 장애물의 위치를 감지하고 MUX를 

이용하여 순차적으로 MCU에서 읽어 들인다. MCU에서는 조도센서의 

값으로 장애물의 위치정보를 PC로 전송하고 PC내 Supervisory 

program은 장애물 위치와 최단경로를 화면에 출력한다. Supervisory 

program에서 계산된 최단경로는 무인항체로 전송하고 무인항체는 최단

경로를 따라 주행하며 구조물부에서는 항체의 위치를 인식하여 PC에 

전송한다. Supervisory program부에서는 항체가 최단경로를 따라 이동

하는지 감시하며 항체가 경로를 이탈할 경우, 최단경로로 복귀하기 위한 

명령을 무인항체에 전송한다. 위와같은 일련의 과정을 반복하며 무인항

체는 정해진 목적지까지 주행한다.

3. 시스템 구성별 H/W와 S/W

3.1 구조물부

  구조물부의 전체적인 구성은 <그림 2>와 같다. 

<그림 2> 구조물 구성도

  바닥은 미끄럽지 않고 평평한 하드 보드지를 사용하여 항체가 주행 
중에 미끄러지지 않도록 구성한다. 바닥은 가로 150cm, 세로 80cm로 하
고 가로, 세로 10cm 간격으로 장애물과 항체를 인식할 조도센서를 설치
하여 15X8의 2차원 좌표계를 구성한다. 장애물을 조도센서가 쉽게 장애
물의 존재를 인식 할 수 있는 크기와 재질로 제작한다. 장애물을 바닥의  
임의의 위치에 두었을 때, Supervisory program에서 장애물의 위치 인
식명령을 내리면 바닥에 설치된 조도센서의 출력을 ATmega128에서 읽
어 들여 PC로 전송하는데, 구조물부를 저렴하게 구성하기 위해 구조물
은 MUX의 AND, OR GATE를 이용해 구현하고 논리연산을 통해 조도
센서의 값을 읽어 들인다. <그림 3>은 구조물부에서 조도센서의 출력을 
읽어들이는 과정을 시퀀스 다이어그램으로 나타낸 것이다. ATmega128
은 조도센서 한 열을 읽어 들여 PC로 전송하는데 PC와의 인터페이스는 
USART통신을 이용한다. 조도센서의 출력을 전부 PC로 전송하면 장애
물의 위치인식 과정은 종료된다. Supervisory program에서 항체위치 인
식명령을 내리면 장애물위치 인식과 같은 방법으로 항체의 위치를 판단
한다. 장애물과 항체의 구별은 장애물 인식명령을 통해 PC에서 수신한 
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조도센서의 출력과 항체위치 인식명령 이후 수신한 조도센서의 출력을 
대조하여 항체의 위치를 판단한다.

<그림 3> 장애물 탐색 시퀀스 다이어그램

3.2 항체부

  항체는 MCU로 ATmega128을 사용하고 항체의 구동을 위한 스텝 모
터를 사용하고 주행중에 미끄러짐을 최소화하기위해 고무 패킹된 알루
미늄 휠을 사용한다. 호스트 PC와의 통신은 블루투스 모듈을 사용하여 
근거리 무선통신을 이용한다.
  PC에서 전송하는 최단경로는 MCU에 연결된 블루투스 모듈을 통해 
무선으로 수신하고 PC로부터 수신된 최단경로를 바탕으로 스텝모터를 
구동하여 목적지까지 최단경로로 주행한다. 항체의 주행 시 미끄러짐 등
으로 경로를 이탈하는 것을 대비하여 주행을 시작하고 일정간격으로 구
조물부에서 항체 위치를 PC에 전송하고 Supervisory program에서는 항
체의 위치를 판단하여 최단경로로 주행하기 위한 명령을 항체로 전송하
여 항체는 최단경로로 목적지까지 주행한다. <그림 4>는 항체 주행 시
의 시퀀스 다이어그램이다.

<그림 4> 항체 주행 시퀀스 다이어그램

3.3 Supervisory program부

  <그림 5>는 조도센서의 출력을 읽어들여 장애물의 위치를 판단하고 
항체에 주행정보를 전송하는 Supervisory program의 초기화면을 나타낸 
것이다. Supervisory program은 MFC(Microsoft Foundation Class)를 
이용하여 구현하며 시작버튼을 누르면 <그림 6>과 같이 화면을 전환하
고 순차적으로 <그림 7>과 같은 진행 팝업창이 뜨면서 장애물의 인식
을 시작하며 장애물을 인식하기 위해 구조물에 연결되어 있는 
ATmega128에서 조도센서의 출력을 읽어 들이도록 활성화시킨다. 장애
물 인식과정이 종료되면 항체의 목적지를 설정하는 과정을 진행하며 설
정된 목적지까지의 최단경로는 A-star 알고리즘을 사용하여 계산한다. 
계산된 최단경로를 화면에 보여주고 이를 항체에 전송하며 항체는 주행
을 시작한다. 이 모든 과정은 순차적으로 이루어지며 그 과정은 <그림 
8>의 순서도로 나타내었다.

 <그림 5> Supervisory 

Program 초기화면

  <그림 6> Supervisory 

Program 시작화면

<그림 7> Supervisory 

Program 진행 팝업창
<그림 8> Supervisory 

Program의 상태도

4. 결론 및 추후 연구 과제

  본 논문에서는 조도센서를 이용한 장애물 인식과 항체의 최단경로 주
행시스템을 설계하였다. 기존에 널리 사용되는 초음파센서나 레이저스캐
너에 비해 가격이 저렴한 조도센서를 이용한 시스템을 설계하였으며 이
러한 시스템은 저렴한 가격으로 실내에서 항체의 위치를 인식할 수 있
는 장점을 가지고 있다.
  추후에는 항체의 위치계산의 오차를 줄이고 항체가 경로를 이탈할 경
우의 제어방법과 설계한 시스템을 구현하여 제안한 시스템으로 항체가 
최단경로를 따라 주행하는 지를 확인 할 것이다. 
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