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요       약
 본 논문은 자율주행로봇의 평면 공간 주행과 평면 공간상의 Map 정보를 생성하는 것에 관한 것이다. 
자율주행 로봇은 Raspberry Pi, Sonar Sensor, Gyro Sensor를 사용해 궤적 이동에 대한 정보를 수집한다. 
자율주행로봇은 정확한 직진 주행 및 회전 이동을 위해 개선된 모터 제어 기법인 PID Controller를 사

용한다. 정확한 Map 정보를 생성하기 위해서 System은 주행 중에 수집한 궤도의 정보를 2차원 배열 

과 LIFO 자료 구조에 기록하여 Map Information을 생성해 나간다. 

1. 서론

 자율주행로봇 기술은 시중에 상용화된 무인청소기로부터, 

개발 및 연구 중인 지능형 자동차, 무인 주행 자동차 까지 

넓은 범위에서 지속적으로 개발되고 있는 연구 과제이다.  

 이처럼 자율주행 로봇은 활용 범위와 가능성이 높은 연구 

대상으로, 본 논문은 이러한 자율주행로봇의 Hardware 구

성과 개선된 궤도 주행을 위한 제어 기법을 적용한 평면 

공간에서의 Map 정보 생성 수행에 대한 것이다.

 본 논문의 구성은 다음과 같다. 제 2장과 3장에서 각각 

H/W 구성과 S/W 구성에 대하여 기술하며, 4장에서는 구

현한 결과를 실험하여 마지막으로 5장에서 이번 구현 내용

에 관한 결론을 내린다.

2. H/W 구성

 본 논문에서의 자율주행 로봇의 Hardware 구성은 그림 1과 

같다. Raspberry Pi는 GPIO Pin을 통해 Gyro Sensor, Sonic 

Sensor, Motor Driver와 연결되어 주행로봇을 제어한다.

  

       (그림 1) 자율주행로봇의 System 구조

 그림 1의 시스템에서, Raspberry Pi는 MPU-9150 Sensor

와 HC-SR04 Sensor를 통해 각각 Degree Data와 

Distance Data를 전달받는다. 각각의 Sensor로부터 읽은 

값을 토대로 Motor Driver에 보내야 할 PWM 출력 값을 

결정하게 되며, Motor Driver는 결정된 PWM 출력 값을 

신호로 전달받아 그에 맞는 출력을 주행로봇의 Motor에 

전달한다.

3. S/W 구성

 자율주행 로봇이 현재 정확한 궤도를 주행하는가의 여부

는 Gyro Sensor로부터 받아온 목표 각도와 자율주행로봇

의 현재 각도의 차이로써 판별된다. 이 때 목표 각도와 현

재 각도의 오차를 줄이는 그림 2의 PID Controller 

Algorithm을 사용하여 최적의 목표 궤도 이동을 수행한다. 

자율주행로봇의 회전은 목표 궤적 각도를 –90° 혹은 +90° 

만큼 수정함으로써, +90° 혹은 –90° 의 Error 값으로 인식

되고, PID Controller가 자동적으로 Error를 상쇄하여 목표 

각도에 도달하게 된다. 

         

           (그림 2) PID Control Algorithm

 그림 2의 PID Control Algorithm을 적용한 자율주행로봇

은 목표 궤적을 주행하면서 이동 경로에 대한 Map 정보를 
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1sec마다 주행한 위치에 대한 데이터를 기록한다. 자율주

행로봇은 ‘ㄹ’ 형태의 궤도 주행을 통해 평면 공간을 빠짐

없이 탐색하여 해당 평면 주행 공간의 정보를 Console 상

에 출력한다.

(그림 3) Map Information 수집 

 그림 3과 같이, 직진 주행을 수행하면서 자율주행로봇이 

벽이나 장애물을 만나 다른 방향으로 이동해야 할 분기점

에 도달할 경우, 자율주행로봇은 해당 지점의 좌표 정보와 

방향 정보를 LIFO 자료 구조에 저장한 뒤 탐색하지 않은 

방향 중 우선순위가 높은 좌표 지점으로 탐색을 계속한다. 

탐색을 마친 후 LIFO에 저장되어 있던 좌표와 방향 정보

를 불러와 해당 위치로 이동, 탐색하지 못한 좌표에 대한 

탐색 작업을 재 수행한다. 이와 같은 방법으로 평면 공간

상의 모든 좌표 정보를 수집하여 내부 배열에 Map 정보 

생성을 완료한다. 

4.  구현 및 실험

      

(그림 4) 평면 주행 공간 

 자율주행로봇은 그림4와 같이 132cm × 132cm 평면 주행 

공간에서 ‘ㄹ’ 형태의 정해진 궤적을 이동하며 평면 공간 

정보를 수집하여 공간 내부의 Map을 생성을 수행한다. 

 이 때 자율주행로봇의 ‘ㄹ’ 형태의 궤적 주행은 직진 동작

과 회전 동작들을 내포하고 있고 평면 공간 전체를 빈틈없

이 주행하며 정보를 수집해 나간다.

 그림 5와 6은 실제 자율주행로봇의 움직임과 Raspberry 

Pi의 평면 공간 정보 생성 과정을 비교한 Data이다.

  

   (그림 5, 6) 실제 평면 공간 주행과 Map 생성 Data

 PID 제어기를 적용한 주행을 수행하며, 자율주행로봇은  

이동 경로에 대한 평면 주행 공간의 Map 정보를 수집하여 

내부에 Data를 축적한다. 축적된 Data는 User의 Console

에 수집된 Map Data를 출력하며, 이는 그림 6의 형태로 

나타난다. 

5.  결론

 자율주행로봇의 목표 궤도 직진 및 회전을 PID 제어기를 

통해 개선하여 비교적 안정적인 궤도 주행을 수행한다. 안

정된 궤도 주행은 신뢰성 있는 Map Data를 제공한다.     

자율주행로봇에 Map 생성 Algorithm을 적용하여 2차원 

배열 상에 비교적 정확한 Map Data를 얻을 수 있다.

 자율주행로봇이 수집한 Map 정보는 A* 알고리즘 등을 

활용하여 최단거리 목표 지점으로 이동하는 등 여러 응용

이 가능하다.

 H/W 및 S/W의 발달로 Processor의 성능은 나날이 증가

하고 Hardware의 크기는 소형화 되고 있는 추세이며, 자

율주행로봇 기술의 잠재적 가치와 넓은 활용분야는 이러한 

추세와 더불어 빠르게 성장할 것으로 보인다.
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