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요       약
 자율 주행 로봇의 기본적인 기능에는 위치 추정 기능과 무선 통신 기능이 포함된다. 이미지 센서를 

이용하여 로봇의 이동 위치를 추정하고, 무선통신은 ZigBee를 적용하였다. 본 논문에서는 자율 주행 

로봇의 이동 위치 정보를 이미지센서를 이용하여 데이터를 취득 후 마우스 알고리즘을 통해 이동 데

이터로 환산하였으며, 이동 데이터를 ZigBee통신을 통해 서버와 실시간 통신을 하였다. 이를 통해 로

봇의 이동 정보를 실시간으로 취득할 수 있는 실내형 로봇 위치 추정 시스템을 구현하였다.

1. 서론

 실내형 자율 주행 로봇이 작업공간에서 주어진 작업을 

수행하기 위해서는 자기 위치 추정 기능이 필수적이다. 자

기 위치 추정 기능은 주변 환경 인식과 경로계획 및 주행

제어의 기반이 되므로, 자율 주행에 있어 가장 중요한 기

본 기능이다. 실내형 자율 주행 로봇의 위치 경로를 파악

하기 위해서는 위치 정보를 추정할 수 있는 센서와 이동 

데이터를 실시간으로 전송하는 무선 통신이 필수적이다.

 자율 주행 로봇의 이동 데이터를 취득하기 위해서 광마

우스에 사용되는 이미지 센서를 이용하였으며, 실시간 데

이터 전송을 위해서 ZigBee 통신을 사용하여 실시간으로 

위치 경로를 추적 할 수 있는 시스템을 제작하였다.

2. 본론

 자율 주행 데이터를 얻기 위해서 광마우스에서 사용되는

이미지 센서를 사용하였다. 이미지 센서는 물체의 이동에 

따른 좌표값을 파악하는 센서로 MCU를 통해 데이터 값

을 받아들일 수 있는 장점이 있다. 아두이노를 이용하여 

구성하였으며, 이미지 센서의 X, Y 변위 데이터를 마우스 

알고리즘을 이용하여 X. Y 이동 데이터로 환산하였다. 변

환한 데이터는 (그림1)의 아두이노 오픈 소스를 응용하여 

확인하였다.

 변환한 데이터는 무선 통신을 이용하여 서버로 실시간 

전송하였다. 시스템 개발에 많이 사용되는 무선 통신 방법

은 크게 ZigBee, Bluetooth, Wi-Fi가 있으며, <표 1>과 

같은 특성을 나타낸다. 그 중 ZigBee 통신은 모듈 가격이 

저렴하고, 시스템 구성이 간단하며, 소비 전력이 적다는 

장점이 있다. 뿐만 아니라 네트워크 타입이 Ad-hoc로 자

율 주행 로봇의 이동 경로 데이터를 수신하기에 가장 적

합하다.

 {

 ⦙
 mouse.write(0xeb);

 mouse.read();

 mx = mouse.read();

 my = mouse.read();

 Serial.print(mx, DEC);

 ⦙
 Serial.print(my, DEC);

 ⦙
 }

(그림1) 이미지센서 데이터 수신 알고리즘
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<표 1> 무선 통신 비교

ZigBee Bluetooth Wi-Fi

대역폭 250 Kbit/s <1.0 Mbit/s 54 Mbit/s

전송거리 <100m <10m <100m

소비전력 Very low Medium High

네트워크 규모 32000 1 to 7 <10

네트워크 타입 Ad-hoc Ad-hoc Point to hub

시스템 복잡성 Low Low High

비용 Low Low High

   본 논문에서는 ZigBee 모듈 중 안테나가 있는 xBee 

PRO를 사용하여 시스템을 구성하였다. 이는 기존 xBee 

모듈보다 고전력을 요구하지만 기존의 통신 거리보다 원

거리를 지원한다. 또한, 방사형으로 분포하여 효율이 높은  

장점이 있어,  장애물 영향을 많이 받는 자율 주행 로봇에 

는 xBee보다 xBee PRO가 적합하였다.

(그림2) xBee통신을 위한 송신 보드 구성

 변환한 이동 데이터는 ZigBee 통신을 이용하여 서버로 

송신을 하였으며, 수신된 결과값은 (그림3)와 같이 모니터

에 출력되도록 하였다.

   

상        하        좌        우

(그림3) ZigBee를 통해 수신한 이동 데이터

 이미지 센서가 기준 점에서 Y축의 + 방향으로 이동할 

경우 Y축 결과 값이 증가, - 방향으로 이ᅟᅵᆫ동할 경우 감

소되도록 하였으며, X축 방향도 동일한 알고리즘을 적용

하였다. 센서의 이동을 감지하여 변위 데이터를 실시간으

로 전송하면 수신된 데이터를 아두이노를 통해 시작점을 

기준으로 1부터 255까지 환산하여 출력되는 것을 확인 할 

수 있었다.

3. 결론

  제작한 시스템을 이용하여 자율주행로봇의 이동에 따른 

변위 출력 값을 확인하였으며, 이를 ZigBee통신을 이용하

여 실시간으로 원격에서 이동 데이터를 확인 할 수 있었

다.

 제작한 시스템은 저렴한 가격과 간단한 구성으로 자율 

주행 로봇의 이동 위치를 추정할 수 있는 장점이 있지만,

초기 위치를 추정할 수 없는 단점을 가지고 있다. 

 향후 비컨 혹은 가시광 통신을 이용한 주행 로봇의 초기 

위치를 추정할 수 있는 시스템을 보완한다면 자율 주행 

로봇의 이동 거리를 보다 정확하게 추정할 수 있는 시스

템 개발이 가능할 것이다. 
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