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● 요   약 ●  

터틀봇3(Turtlebot3)을 제어하기 위하여 피시와 터틀봇3 각각에 ROS(Robot Operating System)을 설치

하고 제어한다. 터틀봇3는 라즈베리파이 3 보드로 제어되는 오픈소스 로봇이다. 전세계에서 유명한 교육 및 

연구용 로봇이지만 설치와 제어 과정에서 여러 오류를 경험하는 사용자들이 있다. 본 논문은 터틀봇3를 처음 

사용하는 사용자들을 위하여 설치과정과 설치과정에서 발생하는 오류들에 대하여 다룬다.

키워드: 터틀봇3(Turtlebot3), ROS, 라즈베리파이(Raspberry pi)

터틀봇3를 위한 ROS 설치 및 제어의 오류 해결 방법
박태환*, 이강희O

*숭실대학교 미디어학과,
O숭실대학교 미디어학과

e-mail: taewhan@soongsil.ac.kr*, kanghee.lee@ssu.ac.krO

How to fix errors in ROS installation and control for 

TurtleBot 3
Tae-Whan Park*, Kang-Hee LeeO

*Dept. of Digital Media, Soongsil University,
ODept. of Digital Media, Soongsil University

I. Introduction

터틀봇3는 전세계에서 유명한 교육 및 연구용 오픈소스 로봇이다. 

손쉽게 조립, 유지보수, 교체 및 변형이 가능하며 비교적 저렴한 

가격의 로봇이다 [1]. 오픈소스 하드웨어이기 때문에 회로도, PCB 

커버, 3D 도면 등 연구 개발에 필요한 대부분의 정보가 공개되어있다. 

터틀봇3은 ROS를 이용하여 제어된다. ROS는 Robot Operating 

System의 약자이다. ROS는 무료로 사용 가능한 오픈소스이며 여러 

가지 프로그래밍 언어로 사용 가능하다 [2]. 본 연구는 직접 터틀봇3와 

컴퓨터에 ROS를 로보티즈에서 제공하는 매뉴얼을 참고하여 설치를 

진행하였다. 설치 시에 발생하거나 발생할 수 있는 오류에 대하여 

다룬다.

II. How to fix errors in ROS installation and 

control for TurtleBot 3

본 실험은 터틀봇3 버거와 Ubuntu 16.04LTS가 설치된 데스크탑 

컴퓨터로 진행한다. 로보티즈에서 제공하는 Turtlebot3 e-manual을 

사용하였다 [3]. 설치 과정 뿐만 아니라 설치 과정에서 생길 수 있는 

총 3가지 오류에 대하여 다룬다. 라즈비안 설치 후의 오류, 다이나믹셀

에 관련된 오류, cartographor 설치할 때의 오류에 대하여 설명한다.

1. 데스크탑 컴퓨터에 ROS 설치

Fig. 1. 컴퓨터에 ROS kinetic 설치

첫 번째로 ROS를 데스크탑 컴퓨터에 설치한다. ROS는 여러 

가지 버전이 있으며 본 논문에서는 Kinetic 버전을 설치한다. 그림1처

럼 새 터미널 창에 명령어를 입력하면 설치가 진행된다.
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Fig. 2. ROS 패키지들 설치

Fig. 3. catikin 패키지들 설치

ROS를 설치한 후에는 터틀봇3의 제어에 필요한 ROS 패키지들을 

그림2와 같이 터미널 명령어를 사용하여 설치한다. catkin 공간에도 

필요한 패키지들을 설치한다. catkin_ws 폴더는 그림1과 같은 방법으

로 ROS를 설치하면 자동으로 생성된다. catkin은 ROS의 빌드 시스템

이며 ROS와 관련된 빌드, 패키지 관리, 패키지 간의 의존 관계 

들을 편리하게 사용할 수 있게 해준다. 그림3과 같이 catkin 폴더 

안의 src폴더 안에 패키지들을 git clone으로 설치 후에 catkin 폴더로 

돌아가서 catkin_make를 실행하면 기본적으로 필요한 패키지들은 

설치 완료된다.

Fig. 4. bashrc 파일

패키지를 설치한 후에는 터틀봇3와의 네트워크 통신을 위해 네트워

크 설정을 해준다. 터틀봇3와 네트워크 통신을 하기 위해선 터틀봇3와 

컴퓨터는 같은 공유기를 사용한다. 터미널창에 ifconfig를 입력하는 

등의 방법으로 컴퓨터의 현재 ip 주소를 확인한다. 

터미널창에 nano ~/.bashrc을 입력하여 bashrc 파일을 연다. 컴퓨

터의 ip주소가 192.168.0.2라고 가정했을 때 그림4와 같이 입력을 

한다. 변경 내용을 저장한 후 터미널 창에 source ~/.bashrc 라고 

입력 후 실행하면 네트워크 설정까지 끝난다.

Fig. 5. roscore

새 터미널창을 열고 roscore라고 입력 후 실행 하였을 때 그림5와 

같이 실행된다면 컴퓨터에 ROS가 성공적으로 설치 완료된다.

2. 터틀봇3의 라즈베리파이에 ROS 설치 

두 번째로 터틀봇3의 라즈베리파이에 ROS 설치한다. 라즈베리파

이를 위한 마이크로 sd카드가 필요하다. 마이크로 sd카드의 용량은 

최소 8GB이상이여야 한다. 마이크로 sd카드에 일반 라즈비안 대신 

로보티즈에서 제공하는 라즈비안 파일을 설치하면 따로 ROS설치를 

할 필요없이 사용할 수 있다 [4]. 설치 방법은 일반적인 라즈비안을 

설치할 때와 같다.

Fig. 6. sudo apt-get update 에러

창에서 sudo apt-get update입력 후 사용해보면 에러가 그림6처럼 

발생한다. 원인은 ROS 패키지 저장소의 키가 변경되었기 때문이다. 

그림7에 나온 방법으로 키를 변경해주면 정상적으로 사용 가능하다.

Fig. 7. ROS 패키지 저장소 키 변경 [5]

라즈베리파이에서 OpenCR보드를 사용하기 위해 rosrun 

turtlebot3_bringup create_udev_rules를 터미널창에 입력 후 실행한
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다.

터틀봇3와 컴퓨터와 네트워크 통신을 위해서 네트워크 설정한다. 

ifconfig를 터미널 창에 입력 후 실행하는 등의 방법으로 라즈베리파이

의 ip주소를 확인한다. nano ~/.bashrc를 터미널 창에 입력 후 실해시켜 

bashrc 파일을 연다. export ROS_MASTER_URI= 이후의 부분은 

그림4와 똑같이 컴퓨터의 IP주소를 입력한다. export 

ROS_HOSTNAME= 이후 부분에는 라즈베리파이의 IP주소를 입력

한다.

3. 터틀봇3의 OpenCR보드 설정

Fig. 8. 아두이노 환경설정

세 번째로 터틀봇3의 OpenCR보드 설정을 한다. 최신 버전의 

아두이노 IDE를 컴퓨터에 설치한다. 아두이노 IDE를 실행 후 파일 

탭에서 환경설정을 실행한다. 환경설정에서 그림8과 같이 추가보드 

매니저 URLs(Addtional Boards Manager URLs)에 

https://raw.githubusercontent.com/ROBOTIS-GIT/OpenCR/ma

ster/arduino/opencr_release/package_opencr_index.json 라고 입

력한다.

Fig. 9. OpenCR 보드 매니저

도구 탭에서 보드, 보드 매니저를 실행 후 그림9와 같이 OpenCR을 

겁색 후 다운받는다.

Fig. 10. Board “OpenCR Board”

도구 탭에서 보드 선택 후 OpenCR Boad를 선택하여 그림10과 

같은 상태만든다. 컴퓨터와 OpenCR보드를 연결한다. 도구 탭의 

포트에서 연결가능한 포트를 선택한다. 

다이나믹셀 설정을 위하여 아두이노의 예제파일 들 중 

turtlebot3_setup_motor를 사용한다. 이 예제를 실행 할 때 반드시 

하나의 모터만 OpenCR 보드에 연결된 상태로 실행해야한다. 배터리 

또한 연결된 상태로 진행한다. 예제는 파일탭에서 예제, turtlebot3, 

turtlebot3_setup탭에서 다이나믹셀 설정을 위한 예제코드 

turtlebot3_setup_motor을 찾을 수 있다. 예제 실행 후 시리얼 모니터

창을 연다. 만약 실행이 잘 안될 경우엔 OpenCR 보드의 리셋 버튼을 

잠시 누른 후에 다시 예제를 실행한다.

Fig. 11. 터틀봇3 버거 정면

시리얼 모니터창에서 다이나믹셀 설정을 할 수 있다. 왼쪽 모니터만 

연결된 상태라고 가정했을 때 시리얼 모니터창에 1을 입력하면 
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OpenCR보드에 연결된 다이나믹셀를 찾아낸다. Y를 입력하면 찾아

낸 모터를 왼쪽 다이나믹셀로 설정한다. 설정이 제대로 되었다면 

시리얼 모니터창에 ok라고 출력된다. 시리얼 모니터창에 3을 입력하면 

왼쪽으로 설정한 다이나믹셀이 잠시 동안 작동한다. 왼쪽 오른쪽은 

그림11을 보고 구분할 수 있다. 왼쪽 다이나믹셀이 제대로 작동한다면 

그 다음은 오른쪽 다이나믹셀만 연결 후 시리얼 모니터창에 2를 

입력하여 설정을하고 4를 입력하여 테스트를 한다. 

양쪽 다이나믹셀 설정을 완료한 후 파일의 예제, 

turtlbot3,turtlebot3_burger 탭에서 turtlebot3_core예제를 열고 실

행한다. 실행 후 OpenCR보드의 sw1을 몇 초간 누르면 앞으로 30cm

이동하며 sw2를 몇 초간 누르면 180도 회전을 한다. 

다이나믹셀 설정 과정에서 다이나믹셀의 고장이나 OpenCR보드의 

고장, 혹은 연결 문제 때문에 정상적으로 작동이 안될 수가 있다. 

이 경우 로보티즈 사이트에서 제공하는 자가진단 방법을 이용하면 

문제의 원인을 파악할 수 있다 [6].

III. Conclusions

본 논문은 ROS를 터틀봇 3에 설치 적용 및 제어하면서 나오는 

오류 사항들을 기술한 논문이다. 본 논문을 통해 오픈소스의 문제점 

및 접근 방향에 대한 좋은 가이드라인이 생길 수 있음을 확신한다. 

이를 토대로 차후 본 저자들 같은 초보 ROS 연구자들이 ROS의 

버그 및 어려움을 쉽게 발견 보완할 수 있는 오픈소스 튜토리얼을 

기대한다.

ACKNOWLEDGEMENT

본 연구는 과학기술정보통신부 및 정보통신기획평가원의 SW중심

대학사업의 연구결과로 수행되었음(2018-0-00209)

REFERENCES

[1] Erico Guizzo, "The TurtleBot3 Teacher," IEE Spectrum, 

Vol. 54, issue8, pp19-20, Aug 2017

[2] Morgan Quigley, "ROS: an open-source Robot Operating 

System,"  ICRA workshop on open source software, Vol. 

3, No.3, pp. 1-6, 2009.

[3] Turtlebot e-manual, http://emanual.robotis.com/docs/en/pl

atform/turtlebot3/overview/

[4] Rasbian Download, http://www.robotis.com/service/down

load.php?no=1738

[5] ROS Remove old Key and import the new key. https://a

nswers.ros.org/question/325039/apt-update-fails-cannot-ins

tall-pkgs-key-not-working/

[6] Self Diagnosis Dynamixel, https://www.robotis.com/mode

l/selfcheck.php


