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요       약

본 논문은 진공흡착방식을 이용한 벽오르는 로 에 탑재하기 한 임베디드 시스템의 설계와 상처

리 알고리즘의 구 에 한 연구이다. 벽로 은 안정 인 부착과 이동성을 기반으로 벽면에서의 험 

요인 발견과 지능 인 처리를 해 상처리가 가능하고 원격의 스마트 단말기와 실시간 통신이 가능

한 환경을 구축하 으며 이상 물질을 탐지하기 해 색상성분을 정규화하고 특정객체를 탐지 후 상

을 송하는 방법을 구 하 다. 이러한 기능은 무인로 을 이용해 험한 벽 환경에서의 균열이나 이

상 원인을 지능 으로 탐색하는 분야에 응용 가능하다.

  

1. 서 론

 본 논문에서는 지면과 벽면을 이동 가능하도록 하고 소

형 카메라를 통한 상처리가 가능한 지능로 의 임베디

드 소 트웨어 환경구축을 목표로 연구가 수행되었다. 과

거에는 사람에 의해 진행된 작업들이었으나 부분의 검

사  보수 작업이 험하고 효율이 떨어지므로 벽면을 

이용한 지능로 에 한 다양한 연구가 최근에 진행되었

다[1][2][3].

 본 논문에서는 기존의 연구들에서 제안한 방식 , 부착방

식으로는 벽면 흡착방식을 하드웨어의 형화  환경의존

성을 개선하기 해 유리하다는 이유로[6][7] 선택하 으며, 

이동방식에서는 이동성을 고려하여 상용 모터를 활용한 바

퀴이동식[4][5][6]을 선택하 다. 특히 본 논문은 벽로 의 

안정 인 부착과 이동성을 기반으로 벽면에서의 험 요

인 발견과 기타 생활속에서 필요한 상 물체의 인지와 

지능 인 처리를 해 고 의 상처리가 가능하고 원격

의 스마트 단말기와 실시간 통신이 가능한 환경을 구축하

으며 이상 물질을 탐지하기 해 색상성분을 정규화하

고 특정객체를 탐지 후 상을 송하는 방법을 구 하

다[9].

2. 임베디드 시스템의 구성

 임베디드 보드는 최 한 간결하게 구성되어야하는 본연

의 특징을 살리기 해 내부 으로 컴 일러가 존재하지 

않는다. 그러므로 PC와 임베디드 보드 사이에 교차 개발 

환경(Cross Development Environment)을 구성하여야 한

다. 그림 1는 Android OS를 사용하는 임베디드 보드와 스

마트폰 간의 략 인 데이터 흐름도이다. 임베디드 보드

와 스마트폰이 하나의 소켓 통신 기반 연결망(Wi-Fi, 

Wi-Fi Direct등)으로 묶여있다는 가정 하에 두 개의 포트

를 사용하여 임베디드 보드의 상 획득부터 보드로부터 

수신한 상을 스마트폰에 출력하는 단계까지 포함하고 

있다. 

Fig.1  Date flow summary between embedded board 

and smart phone

3. 상처리 블록도

 본 논문에서 수행된 임베디드 환경에서의 상처리 체 

과정을 그림 2에서 보여 다.
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Fig. 2  Object detection procedure

4. 실험

 표 1은 의 임베디드 시스템과 거의 흡사한 사양을 가

진 스마트폰을 802.11g를 지원하는 Wi-Fi 환경에서 실험

한 데이터이다. 상의 해상도는 320 * 240으로 고정하

으며 압축 포맷은 안드로이드에서 지원하는 JPEG으로 실

험하 다. 압축률이 높을수록 송 임 수는 높아지지

만 높은 압축률에서는 물체 구분에 어려움이 따르므로 수

신 상의 질과 속도에 한 충선을 찾아야 할 필요가 

있었는데 본문에서는 이 충선을 50%로 결정할 수 있었

다. 그림 3을 보면 압축률에 따른 상 화질의 차이를 알 

수 있다. 

Table 1. Transferred frame rate according to the image  
compression rate

압축률(%) 당 임 수(fps)

0% 1

25% 2∼3

50% 5∼6

75% 8

Fig. 3 Image quality in several compression rate
(no.1-experiment environment, no.2-25%, no.3-50%, no.4 
75%)
 표 2에서 알 수 있듯 기존의 PC에서나 가능했던 고사양

의 상처리를 임베디드 보드와 스마트폰에서 가능하게 

하기 하여 소스의 크기를 최 한 간소화 하 다.  체

인 소스의 크기가 크진 않지만 카메라에서 상을 받아

오는 부분이 콜백(Call back)형식으로 되어있기 때문에 꽤 

많은 부하가 걸리는 것으로 상된다. 

Table 2. Comparison of program size for each function

임베디드시스템 스마트폰

UDP통신 52 66

카메라 69 0

상처리 162 0

상 압축 5 0

블루투스 0 277

경고음 0 42

UI 6 128

자동 실행 10 0

총 크기 24KB 3,191KB

5 . 결  론

 본 연구에서는 진공흡착방식을 이용한 벽오르는 로 에 

상처리를 탑재하기 한 임베디드 시스템의 설계와 

상처리 알고리즘의 구 에 한 연구를 수행하 다. 벽로

은 안정 인 부착과 이동성을 기반으로 벽면에서의 

험 요인 발견과 지능 인 처리를 해 상처리가 가능하

고 원격의 스마트 단말기와 실시간 통신이 가능한 환경을 

구축하 으며 이상 물질을 탐지하기 해 색상성분을 정

규화하고 특정객체를 탐지 후 상을 송하는 방법을 구

하 다. 본 연구를 통해 Mobile용으로 주로 사용되던 

임베디드 시스템에서도 고성능의 상처리들이 가능한 것

을 확인하 고 기술  추세인 Android Smart Phone에서

도 고 의 상처리를 구 할 수 있는 가능성을 확인하

다. 아직까지는 실시간이라고 할수 있는 30fps 이상의 성

능을 구 하진 못했지만 다양한 필터연산과 물체검출 알

고리즘 등을 시도하 고 로그램을 더 간소화하고 개선

함으로써  처리 속도의 개선 등 충분한 가능성을 확인할 

수 있었다. 
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