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요 약

주인을 스스로 따라다니는 로봇 캐리어가 등장하여 화제가 되었다. 최근에는 사람을 따라다니는

청소기가 로봇청소기가 출시되었다. 로봇 휠체어 등 주인이나 빛을 인식하여 따라다니는 로봇들이

다양한 응용에서 사용되고 있다. 본 연구에서는 로봇이 물건을 싣고 주인을 따라다니는 로봇을 개발

하는 과정에서 로봇의 귀환문제를 다루고자 한다.

ABSTRACT

The suitcase can follow its owner all on its own via the Bluetooth connectivity in your phone. A robotic

vacuum cleaner than can understand voice commands and even follow homeowner. Robots are used in a

variety of applications such as a robot wheelchair. In this paper, I focus the problem of automatic return to

the base in the process of developing the moving robot for loading things.

키워드
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Ⅰ. 서 론

주인 뒤꽁무니를 '졸졸' 따라다는 캐리어, 들고

다닐 필요가 없는 주인 따라다니는 가방, 사람이

움직이는 대로 따라다니는 청소기 등이 등장하여

화제가 되었다. 비젼기술과 로봇기술의 발달로 다

양한 로봇들이 발표되고 있는데 본 논문에서는

마이크로소프트(MS)가 선보인 'MS 로보틱스 개

발자 도구4'에서 소개한 로봇에 쟁반을 받쳐두면

물건을 실어나르는 로봇을 구현하려 한다. 이 과

정에서 본 논문에서는 로봇의 귀환 문제만을 다

루며 이를 해결하기 위한 실내 위치 인식 문제의

한 가지 해결책을 제안한다.

Ⅱ. 로봇의 귀환 문제

그림 1과 같이 주행로봇이 주인을 따라서 이동

하였다고 가정한다. 강의실 618호에 도착한 주인

이 실어온 물건을 설치하고 로봇에게 605호 연구

실로 돌아갈 것을 명령한다면 로봇은 지금까지

이동한 경로를 따라서 돌아가야 할 것이다.

그림 1. 주행로봇의 이동 경로
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이를 실현하기 위해서는 지금까지 방문한 모든

방의 출입문이 열려있어야 하고 그렇게 이동하는

것도 바람직하지 못하다. 주행로봇의 귀환 경로는

그림 2와 같아야 한다.

그림 2. 주행로봇의 귀환 경로

주행로봇이 강의실 618호에서 연구실 605호로

최단 경로로 귀환하기 위해서는 2가지 기술이 필

요하다. 이는 실외에서 사용하고 있는 네비게이션

기술과 동일하다. 첫째, 지도가 있어야 한다. 건물

내에서 이동을 전제로 한 지도 데이터베이스가

제작되어야 한다. 둘째, 측위기술이 필요하다. 실

외에서는 GPS를 사용할 수 있지만, 실내에서는

GPS 위성으로부터 신호를 수신할 수 없기 때문

에 별도의 방법을 찾아야 한다.

Ⅲ. 실내 위치 인식

실내측위를 위해서 ZigBee나 UWB와 같이 별

도의 장치를 설치하여 위치정보를 습득하는 방법

[1]을 사용할 수 있으나, 본 연구에서는 고려하지

않았다.

그림 3. 618호 강의실의 가운데서 촬영한

모서리 사진

건물 내에 WiFi 무선 AP가 설치되어 있기 때

문에 이를 이용하여 주행 로봇의 위치를 구할 수

있다. 하지만 건물 내의 벽이나 칸막이 등에 의해

서 간섭으로 인해 10m 정도의 오차가 발생할 수

있다. 로봇의 주행을 위해서 보다 정확한 위치정

보 습득이 필요하다.

그림 4. 618호 강의실의 왼쪽 뒤편에서 촬영한

모서리 사진

그림 3과 그림 4는 618 강의실에서 각각 다른

위치에서 촬영한 사진들이다. 그림 5는 그림 3과

그림 4에서 추출된 모서리 선분들이다. 그림 5(a)

에서 알 수 있듯이 강의실 중앙에서 촬영한 사진

에서 모서리들은 중점의 수평선이나 수직선과의

각도가 일정하다.

그림 5. 추출된 모서리 선분들

그림 5(b)에서 다음과 같은 조건이 성립함을 알

수 있다. 그림 5(b) 선분으로 좌측에 가깝고 뒤에

서 촬영되었다는 것을 알 수 있다.

(조건1) 면이 가까울수록 각도가 넓다.

Ⅳ. 주행로봇

주행로봇은 방향센서를 설치해야 하며 360도

회전 가능하여야 한다. 카메라가 장착되었으며 제

작한 로봇은 ㈜ 엔티렉스의 STELLA 시리즈[2]로

실내환경에서 주행이 가능한 이동형 로봇 플랫폼

이다. 다음과 같은 스펙이다.
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Ÿ 중간판 및 상판을 조립한 상태

Ÿ 속도 지령 : 각 휠은 지시 받은 속도로 주행합

니다.

Ÿ 위치 지령 : 로봇의 관점으로 지시 받은 회전

각도, 이동거리 만큼 회전 및 주행시킬 수 있

습니다.

그림 6. 구현된 주행로봇

Ⅴ. 결 론

개발 중인 주행로봇은 주인의 물건을 싣고 주

인을 따라다니는 기능을 가지고 있으며, 주인의

명령에 의해 정해진 위치로 귀환할 수 있는 기능

을 추가하고 있다.

귀환 문제는 실내주행 문제로 실내측위 기술이

중요하다. 기존의 실내측위 기술은 사용자의 위치

를 파악하는 기술로 오차 범위 내에서도 서비스

가 가능하였으나, 실내 주행을 위해서는 보다 정

확한 위치인식 기술이 필요하였다.

본 논문에서는 귀환 문제의 시작인 사각 공간

내의 시작 위치만을 파악할 수 있는 방법을 제안

하였으며 문을 통과하기 위해서는 별도의 영상처

리 기법이 필요하다.
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