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요       약
실내형 자율 주행 로 에서의 가장 요한 기술력은 IGS(indoor GPS System)라 할 수 있다. 재난로

이나 정찰로 , 경계로 등 새로운 로 의 역이 늘어남에 따라 실내에서 로 을 안 하게 구동시

키는 연구가 활발히 진행되고 있다. 기존 GPS를 사용할 수 없는 실내에서, LED 조명으로 통신이 가

능한 가시 통신은 실내 치 정보를 정 히 악하기에 합하다. 이에 가시 통신을 이용하여 LED 

조명별 기 치를 악하는 서로 다른 16진수의 데이터를 송하고, 그 치를 악하여 LED 조명의 

치를 식별할 수 있음을 확인한다. 이러한 실험결과를 통하여 가시 통신을 이용해 실내형 자율 주행

로 의 실내 치 추정 시스템을 제안한다.

1. 서론

 기존의 치 정보를 제공하는 시스템은 보편 으로 

GPS(Global Positioning System)를 많이 이용하고 있다. 

하지만 GPS는 실외에서만 사용하다는 단 이 있다. 따라

서 실내형 자율 주행 로 에서의 치 추정에는 당하지 

않다. 

 실내형 자율 주행 로 의 치 추정에는 GPS를 이용하

지 않는 LBS(Location Based System) 기술인 RFID, 

UWB, WIFI, Beacon, 가시  통신 등이 제안되고 있다. 

이 기술들  RFID, Beacon을 이용한 추정법이  가장 많

이 이용되고 있으나, 오차가 크다는 단 이 있다. 

 가시  통신은 실내 조명인 LED를 이용하여 통신이 가

능하고 LOS(Line of Sight)가 존재하여 LOS 내에서만 통

신이 가능하기 때문에 오차범 가 작은 특징이 있어, 비교

 좁은 범 인 실내 이동 로 의 치 추정에는 가시  

통신이 합하다.

 따라서 본 논문에서는 자율 주행 로 의 치 추정을 

해 실내 LED 조명등을 활용한 가시  통신 시스템을 구

하여 로 의 치를 추정하는 시스템을 제안하고자 한

다.

2. 본론

2.1 시스템 구성

그림 1. 자율 주행 로 의 치 추정 구성도

 시스템의 구성은 (그림 1) 과 같으며, 3*3 배열의 테스트

베드을 제작하 다. 조명등은 16진수 고유 코드를 가지고 

있으며, 송신부 회로에서 3*3 배열의 조명등에 고유의 신

호를 송하고, 바닥에 있는 자율 주행 로  수신부의 

PD(Photo Diode)로 수 하여 기 신호로 변환한 후 복
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조 회로를 거쳐 16진수 고유 코드를 복조하여 자율 주행 

로 의 재 치를 추정할 수 있다.

2.2 송신부(LED)

 송신부의 구성으로 LED는 Peck Wavelength 650nm의 

1W 백색 LED를 1개씩 사용하여 배열을 3*3 의 정사각형 

구조의 송신부를 구성하 다. LED를 구동하기 한 신호

형은 (그림 2) 의 b 형과 같다. 반송주 수는 38KHz

로, ASK 변조 시켜 송신하 다. 신호의 세기나, 비정형화

된 신호가 아닌, 16진수 데이터를 송하여 데이터의 정확

성과 자율 주행 로 의 치 정보 데이터를 효율 으로 

활용 가능하도록 하 다.

(a)

(b)

그림 3. 송·수신 형 (a) 수신 (b)송신

2.2 수 신부(포토다이오드)

 수신부의 구성으로는 (그림 3) 과 같이 구성된다.

PD는 Peck Wavelength 550nm의 포토다이오드를 1개 사

용하여 신호 증폭기, 반 기, 비교기를 거쳐 ASK 복조를 

하게 된다. 복조가 된 신호(그림3-a)가 로 의 MCU로 입

력되어 16진수 데이터로 변환하여 치를 추정할 수 있는 

데이터로 활용할 수 있다. 수신부의 MCU는 4.5ms의 

HIGH 신호 4.5ms LOW 신호의 리드코드를 읽어, 신호의 

시작을 달받고, 8bit의 데이터를 수신하게 된다.

그림 3. 수신부 구성 회로도

 수신값의 변환 데이터는 (그림 4)와 같이 출력된다.

치 정보 코드를 0x18E10 - 0x18E40로 설정하 다.

 3*3의 배열로 되어있는 LED의 정보를 바탕으로 재 자

율 주행 로 의 치 정보를 추정할 수 있다. 

그림 4. 치정보 MCU 수신 결과

3 . 결  론

 LED 조명을 이용한 가시  통신으로 실내형 자율 주행 

로 의 치 정보를 추정하기 하여, 송, 수신부를 제작

하 다. 16진수 고유 코드를 사용하여 치 정보를 정확히 

송하여, 송 오차를 여 실내형 자율 주행 로 의 

치 추정이 가능함을 확인하 다. 그러나 빛이 첩되는 구

간에서는 오류가 발생하는 단 이 있어, 자율 주행 로 의 

치를 추 하기에는 미흡하지만, 로 의 기 치를 설

정하기에는 효과 인 활용이 가능할 것이다. 
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