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Abstract  A network-based robot [1] is a robot that explores service servers in the network 

environment for analyzing sensor data and making decision. Since network-based robot architecture 

was proposed, it’s possible to reduce costs of robots. We hope robots would be all around at home 

environment. Therefore, normal users who are not experts need to be able to control those robots by 

using easy commands. We developed a scripting language, named CCSLR, to help users and developers 

who control various robots in ubiquitous environment. We focused on how to design the common 

language for various robots and how to translate a CCSLR script into a sequence of low-level 

commands of the target robot. In this paper, we propose scripting methods, with three layers. The 

CCSLR system reads the profile information from the knowledge representation database. Users don’t 

have to know all about kinematical and mechanical details of a robot. Then again, the CCSLR system 

will use the profile information to translate the script into separated executable library commands. The 

CCSLR system manages robot’s changing state every time a robot executes a command. 

Keywords: Robot Programming, Scripting languages, Network-based humanoid architecture 

 

1. 서  론 

 

네트워크 기반 로봇[1]이 개발되면서 로봇의 일부 기능

을 외부에 있는 서비스 서버에서 수행할 수 있기 때문에, 

로봇이 점점 저렴해지고 있다. 따라서, 가까운 미래에 각 

가정에서 로봇을 사용하게 될 것이다. 각 로봇은 여러 가

지 작업을 수행할 수 있다. 게다가 로봇의 종류도 다양해

서 현재의 기술로는 모든 로봇을 간단하게 조작하기가 

쉽지 않다. 우리는 다양한 로봇을 공통된 방법으로 조종

할 수 있도록 스크립트 언어를 제안한다. 제안하는 스크

립트 언어, CCSLR은 일반 사용자와 로봇 전문가 모두가 

사용할 수 있도록 개발되었다. 

현재까지 로봇의 동작을 구성할 만한 프로그래밍 언어

로 몇 가지가 제안되었다. 그런데, 이것들 대부분이 저수

준 (low-level) 액츄에이터 제어에 치중하거나 고수준 

(high-level)의 개략적인 로봇 동작을 구성하는 데에 치중

되어 있다. 이런 두 가지 접근방식은 너무 특화되어 있어

서 일반적으로 사용되기 어렵다.
[2]

 저수준 접근방식은 하

드웨어에 의존할 수밖에 없기 때문에 여러 가지 로봇을 

조종하는 데 적합하지 않다. 또한, 로봇에 대해 해박한 

지식이 없는 일반 사용자가 배우기 어렵다. 반면, 고수준 

접근방식으로 개발된 많은 프로그래밍 언어들이 웹에이

전트(web agent)의 life-like character와 행동양식을 표현

하기 위해 개발된 것들인데, 이것들을 실제 로봇에 적용

시키기가 쉽지 않다.
[3, 5]

 실제 로봇에게는 많은 제약사항

이 따르기 때문이다. 우리는 STEP
[3]

 언어와 비슷한 표현

방식과 문법의 언어를 사용하되, 몇 가지 새로운 특징들

과 3 단계 번역 구조를 도입해서 고수준 언어 (high-

level language)와 저수준 언어 (low-level language)의 

결합점을 찾아 보았다. 

먼저, 다양한 로봇에 적용할 만한 고수준 명령 집합을 

만들기 위해서, 모든 명령은 로봇의 상태를 다음 상태로  
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그림 1. Overview of the CCSLR System 

 

변화시킨다고 간주했다. 기본 명령(Primitive Command) 

은 중간 과정이 없는 두 개의 상태를 연결하는 명령이다. 

모든 명령은 두 상태를 직접적으로 연결하는 기본 명령

으로 번역된다. 실제로는 두 상태 사이에 연속적으로 무

한대인 상태들이 있지만, 이런 연속적인 상태들은 로봇을 

조종하는 스크립트를 만들 때 사용할 필요가 없기 때문

에 무시하기로 한다. 

[그림1]은 사용자가 CCSLR 시스템을 사용해 로봇을 

조종하는 과정을 개괄적으로 보여준다. 사용자가 여러 로

봇이 수행할 일련의 작업들을 CCSLR 번역 시스템에 입

력한다. CCSLR 번역 시스템은 편집기(Editor)와 번역기

(Interpreter)로 되어있는데, 편집기는 사용자가 로봇 하드

웨어에 대한 충분한 지식이 없어도 로봇이 수행할 명령

을 편집할 수 있도록 정보를 제공한다. 이 때, CCSLR 번

역 시스템은 Protégé Server와 Main Container를 이용한

다. 그림에서 Main Container 안의 VDF [1]는 FIPA 

Standard의 DF [10]와 비슷한 역할을 한다. 사용자가 입

력한 스크립트는 CCSLR 번역 시스템에 의해 기본 명령

(Primitive Command)으로 번역되고, 기본 명령은 저수준 

언어로 번역된다. CCSLR 시스템은 명령을 수행할 로봇을 

선정해서 적당한 시기에 저수준 명령을 전송한다. 로봇은 

명령을 실행하는 동안 CCSLR 시스템에 피드백을 보낸다. 

CCSLR 번역 시스템은 로봇이 명령을 끝마쳤을 때, 로봇

의 변화한 상태를 저장하고, 그 결과를 사용자에게 알린

다. 또한, 다음으로 수행할 명령을 다음 로봇에게 전송

한다. 

 

 

2. 관련 연구 

 

Dance
[2]는 휴머노이드의 동작을 “middle-level”로 추

상화시켜서 표현하기 때문에, 다양한 용도로 확장하기가 

용이하다 (scalable). Dance는 로봇의 반응을 고려해서 프

로그래밍할 수 있게 해준다. 하지만, 일반 사용자가 배우

기엔 다소 어렵다. 또한, 휴머노이드 로봇이 아닌 로봇들

이 포함된 환경에서는 사용할 수 없다. 제안하는 CCSLR 

언어는 3단계 번역시스템을 이용해서 Dance처럼 확장성

을 확보하면서도 Dance의 단점을 극복했다. 제안하는 시

스템에서는 일반 사용자라도 상위 단계의 CCSLR 명령을 

이용하면 로봇에 대한 상세한 정보가 없더라도 로봇을 

조종할 수 있다. 

STEP
[3]은 실체가 있는 에이전트(embodied agent)를 위

한 스크립트 언어이다. 누구든 쉽게 배워서 스크립트를 

만들 수 있도록 고안되었다. 3D 웹에이전트(web agent)의 

제스쳐와 자세를 모델링하는 데에 중점을 두고 있다. 하

지만, 실제 로봇에게 적용하기는 쉽지 않다. 그리고, 로봇

의 반응을 고려하는 메커니즘이 부족하다. 

MRL
[4]은 robotic agent들을 조종하고 그것들이 통신하

는 데에 사용하는 언어이다. robotic agent는 액츄에이터

와 센서로 이루어진다. robotic agent들을 계층적인 모델

로 구성해서 상위 에이전트(agent)와 하위 에이전트간의 

통신방식을 정의했다. 각 에이전트는 MRL 메시지를 보

낼 수 있고, 메시지 안에는 공동작업을 관리하는 공유 변

수가 들어있다. 공유 변수를 통해 여러 로봇이 작업을 동

기화할 수 있다. MRL은 동기화, 우선순위 제어에 뛰어나

고, 협상 (negotiation)도 표현이 가능하다. 하지만, MRL

은 저수준 로봇 명령에 능숙한 전문가만이 사용할 수 있

다. CCSLR 언어는 처음 설계될 때부터, 로봇의 상태표현

에 중심을 두었기 때문에, 공유변수를 이용하는 MRL의 

동기화 제어 기법을 자연스럽게 사용할 수 있었다. 

본 논문에서는 여러 가지 로봇을 동시에 조종할 수 있

는 스크립트 언어를 제안한다. 제안하는 스크립트 언어는 

다양한 로봇을 공통된 방법으로 조종하고, 일반 사용자부

터 전문가까지 다양한 사용자들이 사용할 수 있도록 3단

계 번역 구조를 갖는다. 

 

 

3. 명령과 상태와의 관계 
 

한 에이전트는 다른 에이전트의 상태를 변화시키기 위

해 통신을 한다. 때로는, 자신의 상태를 알려서 다른 에

이전트의 정보 상태를 변화하기도 한다. 통신은 다른 에
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이전트의 행동에 영향을 미친다. 

사람과 로봇과의 관계에서 이는 더욱 명확하다. 사람은 

로봇에게 일방적으로 명령을 하고, 사람의 명령은 로봇의 

상태를 변화시킨다. 예를 들어, 사용자가 로봇이 앞으로 

가도록 명령을 내렸다면, 로봇의 이전 상태에서 변한 것

은 오직 로봇의 위치 정보이다. 로봇 사용자는 로봇의 위

치 변화 이외에는 아무것도 원하지 않았을 것이다. 로봇 

자세의 변화나 남아있는 배터리의 양 등 다른 변화들이 

일어나지만 로봇 사용자가 원하지 않는 부작용일 것이다. 

로봇 사용자가 변하지 않기를 원했을 수도 있고, 신경을 

쓰지 않는 것일 수도 있다. 우리는 변화한 위치 정보에만 

관심을 갖기로 한다. 이런 생각은 무엇을 할 지 기술하되, 

어떻게 할 지 기술하지 않는 functional programming의 

사상과 닮아있다[2]
. 우리는 로봇의 상태변화를 중심으로 

명령을 설계한다면, 각종 로봇이 비슷한 구조의 공통된 

명령을 가질 수 있다고 결론지었다. 

게다가, 모든 명령이 완전히 실행되거나 아예 실행되지 

않는 atomic 명령이라고 가정하면, 로봇을 유한 상태 오

토마타(Finite state automata)로 가정할 수 있고, 방향성 

있는 그래프로 표현할 수 있다. 로봇의 상태를 노드로 표

현하고, 실행 가능한 명령을 방향성 있는 링크로 표현한

다. 로봇의 상태전이 다이어그램 (state transition 

diagram)을 구성한다. 고수준인 공통의 CCSLR 명령을 

구성했고, 이 명령들은 상태 변화를 기준으로 분류되었기 

때문에, 다양한 로봇이 하드웨어에 무관하게, 같은 상태

전이 다이어그램을 가진다. CCSLR 시스템은 각 로봇의 

상태를 기억하고, 그것을 기반으로 적합한 다음 행동을 

추론해서 planning에 이용할 수 있다. 사용자 또한, 로봇

의 상태를 명령 실행 조건으로 이용하면, if-then rule이 

가미된 로봇 프로그래밍이 가능하다. 

 

 
 

4. CCSLR 번역 단계 
 

CCSLR 시스템은 CCSLR 명령을 목적 로봇의 저수준 

명령으로 번역한다. 저수준 명령으로 번역할 때까지는 몇 

단계의 과정을 거친다. 번역 단계 1은 로봇의 역할과 행

동에 따라 다른 CCSLR 스크립트를 출력하는 과정이다. 

역할 프로파일은 사용자가 입력하는 로봇의 역할이나 행

동에 따라 다른 스크립트로 번역되도록 대응 관계를 저

장하고 있다 번역 단계 2는 CCSLR 명령으로 이루어진 

스크립트를 CCSLR 기본 명령들로 바꾸는 작업이다. 모

든 CCSLR 명령이 기본 명령인 것은 아니기 때문에, 일

부 명령을 재배열하고 다른 명령으로 바꿀 필요성이 있  
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그림 2. CCSLR을 번역하는 과정 

 

다. 번역 단계 3은 저수준 언어와 일대일 대응되어있는

CCSLR 기본 명령을 번역하는 단계이다. CCSLR 기본 명

령은 로봇의 상태를 바꾸는 최소단위이다. CCSLR 명령은 

상태변수를 포함한다. 상태변수는 여러 명령을 동기화하

는 데 사용된다. 재사용 가능한 스크립트를 다른 사용자

에게 배포할 때에는 로봇의 역할(role)과 행동(behavior)

를 부여한다. [그림 2]. 

 

4.1 번역 단계 1 

일반 사용자는 단순히 목적기반의 (Goal-based) 로봇

의 행동만을 입력하는 것으로 로봇을 조종할 수 있다. 

번역 단계 1은 로봇의 행동을 CCSLR 스크립트 (일련의 

CCSLR 명령)로 바꾸는 과정이다. 시나리오 스크립트는 

에이전트들의 행동양식과 순서를 CCSLR 명령으로 구

성한 파일로써. 상태 변수를 포함하는 CCSLR 스크립트

이다. 로봇 전문가는 시나리오 스크립트를 만들어서 다

른 사용자에게 배포할 수 있다. CCSLR 번역 시스템은 

시나리오 스크립트를 읽고, 어떤 로봇이 어떤 시각에 

어떤 명령을 수행할 지 결정해서 CCSLR 명령어 집합

을 결과로 내놓는다. 이 때, 여러 로봇이 각각 다른 시

나리오 스크립트를 실행해야 하므로, 상태변수를 다시 
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구성해야 할 필요가 있다. 이 과정에서 로봇간의 공동

수행 (coordination) 문제를 해결한다. 

공동수행 문제는 공유 변수를 기반으로 명령의 실행순

서를 결정하는 [4]의 아이디어로 해결한다. 모든 CCSLR

명령이 이전 상태와 다음 상태를 연결하기 때문에, 다음 

명령은 로봇이 적합한 상태에 도달했을 때에만 실행하도

록 만들 수 있다. 공동수행 문제 관점에서는 CCSLR에서

의 로봇 상태가 [4]의 공유 변수에 해당한다. 

‘역할 프로파일’은 CCSLR 번역 시스템이 사용자가 원

하는 로봇의 행동에 따라 알맞은 시나리오 스크립트로 

선택할 때 사용한다. 각 로봇은 하나의 역할을 가지고 있

고, 이 역할은 실행시간에 바뀔 수 있다. 시나리오에 어

떤 로봇에게 같은 행동을 수행하게 표현되어 있더라도, 

로봇의 역할이 다르다면 로봇은 다르게 동작한다. 때로는 

사용자가 어떤 로봇에게 이전 로봇과 같은 역할을 주고, 

이전 로봇이 행동했던 양식을 그대로 실행하게 할 수도 

있다. 이는 CCSLR 명령이 로봇 하드웨어에 무관하게 실

행되도록 디자인되었기 때문에 가능하다. 

 

4.2 번역 단계 2 

사용자는 CCSLR 언어를 이용해서 로봇 하드웨어에 독

립적으로 로봇의 동작을 프로그래밍한다. 번역 단계 2는 

사용자를 위해 개발된 다양한 CCSLR 명령을 저수준 명

령으로 번역하기에 용이한 몇몇 CCSLR 기본 명령으로 

바꾸는 과정이다. 이 단계에서는 일반적인 컴파일러가 최

적화 단계에서 수행하는 Instruction Scheduling과 유사한 

작업을 수행한다. 저수준 명령으로의 번역 규칙인 ‘로봇 

프로파일’을 간단하게 만들기 위해서 CCSLR 기본 명령

은 저수준 명령과 일대일 대응되어 있다. 따라서, 사용자

가 입력한 CCSLR 명령들을 CCSLR 기본 명령들로 변환

하고 다시 배열해야 할 필요성이 있다. 대부분의 작업은 

통합작업이거나 분해작업이다. 만약, 사용자가 로봇의 팔

을 같은 방향으로 2초 돌리는 명령을 연속적으로 두 번 

실행시키려 한다면, 로봇의 팔을 4초 돌리는 하나의 명령

으로 통합한다. 

기본 명령이 아닌 CCSLR 명령은 로봇의 저수준 명령

에 의존적이지 않기 때문에, 로봇의 저수준 명령에 맞춰

서 여러 개의 기본 명령으로 바뀔 때도 있다. 로봇의 팔

을 움직이는 저수준 명령 한 문장이 6축을 한꺼번에 돌

리는 명령이라면, 로봇의 팔꿈치와 어깨를 동시에 돌리는 

CCSLR 명령은 한 문장의 저수준 명령으로 표현되어야 

한다. [그림 3] 한편, 사용자가 로봇의 팔꿈치를 오른쪽으

로 돌리는 명령을 실행시키려 할 때, 해당 로봇의 팔꿈치

를 오른쪽으로 꺾을 수 없고, 앞뒤 방향과 시계, 반시계  

 
 

그림 3. CCSLR 명령 통합작업의 예 
 

 

방향(위에서 봤을 때)으로밖에 회전할 수 없다면, 사용자

가 입력한 하나의 명령을 두 개의 명령으로 바꿔서 동시

에 실행해야만 사용자의 의도와 동등한 결과를 얻는다. 

 

4.3 번역 단계 3 

번역 단계 1은 저수준 언어와 일대일 대응되어있는 

CCSLR 기본 명령을 번역하는 단계이다. 번역 단계 1에

서 사용하는 번역 규칙은 ‘로봇 프로파일’에 저장되어 있

다. 로봇 프로파일은 Protégé-OWL로 작성되어 있다. 로

봇 개발자는 CCSLR 시스템이 알맞은 저수준 명령을 찾

아낼 수 있도록 하나의 CCSLR 명령을 대응시켜 놓아야 

한다. 번역 규칙을 포함하는 ‘로봇 프로파일’을 작성하려

면 Protégé ontology 편집기로 ‘로봇 프로파일’ 파일을 

열고, 원하는 명령 파라미터에 해당하는 property의 치역

에 적합한 CCSLR 명령 파라미터의 individual을 넣으면 

된다. 

Web ontology language(OWL)
[9]는 물리적이거나 추상

적인 개체를 모두 표현하기 위한 지식 표현 언어이다. 로

봇 프로파일은 로봇에 대한 정보를 체계적이고 일반적으
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로 표현하기 위해서 OWL을 사용했다. 그 구조는 CCSLR 

번역 시스템을 만들 때부터 정해져 있고, 로봇 개발자는 

이미 설계된 로봇 프로파일의 해당 부분에 자기 로봇에 

대한 정보만 채워 넣으면 된다. 로봇 개발자는 Ontology

와 지식 표현 기술에 익숙하지 않아도 된다. 

 

 

5. 번역 과정 
 

이 절에서는 사용자가 CCSLR 시스템을 이용해서 로봇

을 조작하는 과정을 예를 들어 설명한다. 사용자는 2개의 

로봇에게 “Greetings” 행동(behavior)를 실행시키려 한다. 

“Greetings” 행동을 입력하는 것은 단계 3의 입력이다. 각 

역할 프로파일 안에는 Greetings에 해당하는 CCSLR script

가 들어있다. 사용자는 Waiter 역할과 Boy 역할에 해당하

는 행동을 실행시키려 한다. 다음은 역할 프로파일의 내

용이다. 

 

Boy’s Greetings: { go front fast, wave_ 
hands slow, go back fast } 

Waiter’s Greetings: { bow slow } 
 

 

 

번역 단계 1을 수행하기 위해서 CCSLR 번역 시스템은 

역할 프로파일에 있는 CCSLR 명령들을 확인하고, 이 역

할을 수행할 알맞을 로봇을 선정한다. 이 때, Protégé-

OWL로 작성한 로봇 프로파일을 확인해서 어떤 로봇이 

해당하는 행동을 실행할 수 있는 지 검사한다. CCSLR 시

스템은 Boy 역할에 해당하는 로봇으로 humanoid_01을 

선정하고, Waiter 역할에 해당하는 로봇으로 mobile_01

을 선정했다. 사용자가 원한다면, 사용자가 로봇을 선정

하는 것도 가능하다. 

다음은 시나리오에 맞게 명령의 실행순서를 정한다. 

Boy, Waiter 역할의 행동을 실행할 때, 가운데 명령을 동

시에 실행하도록 정한다. �

다음은 재구성된 CCSLR 스크립트이다. 

 

humanoid.self.go front fast <0, 1> 
humanoid.r_hand.wave_hands slow <1, 2> 
humanoid.self.go back fast <2, 3> 
mobile.self.bow slow <1, 4> 
 

다음은 위 CCSLR 스크립트의 개략적인 문법을 BNF형

식으로 작성한 것이다. 위 스크립트 중 한 문장(한 줄)이 

‘(명령문)’에 해당한다.  

 

(명령문리스트) ::= (명령문) (명령문리스트) 

(명령문리스트) ::= (명령문) 

(명령문) ::= (명령)<(상태변수리스트),(상태변수)> \n 

(상태변수리스트) ::= (상태변수), (상태변수리스트) 

(상태변수리스트) ::= (상태변수) 

(명령) ::= (에이전트).(부위).(함수명) (파라미터리스트) 

(에이전트) ::= humnanoid | mobile | … 

(부위) ::= self | r_hand | l_hand | … 

(함수명) ::= bow | go | wave_hands | … 

(파라미터리스트) ::= (파라미터) (파라미터리스트) 

(파라미터리스트) ::= (파라미터) 

(파라미터) ::= fast | slow | … 

 

명령의 뒤에 따라오는 <(숫자), (숫자)>안에 들어있는 

숫자들은 그 명령의 상태변수들이다. 로봇이 이 명령을 

완전히 실행하면, 가장 뒤쪽에 있는 상태변수가 활성화된

다. 앞쪽에 있는 상태변수들은 로봇이 이 명령을 실행할 

시기인지 검사할 때 쓰이는 조건들이다. 위 예에서, 첫 

번째 명령을 종료하면 로봇이 상태 1에 도달했다는 것을 

CCSLR 시스템에 알린다. 상태 1은 <0, 1>에서 뒷부분에 

있는 숫자에서 기인한다. CCSLR 시스템은 상태 1을 실행 

조건으로 하는 명령들을 로봇에게 전송한다. 두 번째 명

령과 네 번째 명령이 상태 1을 실행 조건으로 하기 때문

에, 이 두 명령은 첫번째 명령이 완수된 직후에 실행된다. 

즉, 모든 명령은 기본적으로 조건문이 된다. 한 명령의 

실행 조건은 두 개 이상일 수도 있다. 상태 변수는 명령

의 실행순서를 결정하는 중요한 요인이다. 

이번 예제에서는 시나리오 스크립트에 있는 CCSLR 명

령이 모두 기본 명령이어서, 번역 단계 2를 생략할 수 있

었다. 

마지막으로, 번역 단계 3에서는 각 명령은 로봇 프로파

일을 참고해서 해당 로봇의 저수준 명령으로 변환된다. 

예를 들어, 첫 번째 명령은 보행패턴함수와 양수인 step-

size 파라미터이면서 빠른 걸음에 해당하는 0.09로 변환된

다. 반면, 세 번째 명령의 back 파라미터는 음수인 step-

size 파라미터(-0.06)로 변환된다. 다음은 저수준 언어 단

계의 내용이다. 

 

walk_forward 8 2 0.09 0.15 0 0 2 
wave_hands 9 4 
walk_backward 8 2 -0.06 0.15 0 0 2 
bow 10 4 
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CCSLR 시스템은 0번 상태를 활성화시켜서 첫 번째 명

령을 humanoid_01 로봇에게 전송한다. humanoid_01은 명

령을 수행하면서 자신의 상태를 CCSLR 시스템에게 알린

다. 첫 번째 명령을 무사히 수행했다는 것을 알게 되면, 

CCSLR 시스템은 상태 1을 활성화시키고 두 번째, 네 번

째 명령을 해당 로봇에게 전송한다. 이 때, CCSLR 시스

템은 상태 1에 해당하는 humanoid_01 로봇의 변화한 위

치 상태를 저장하고 있다. 두 명령이 모두 끝난 것을 확

인한 다음에는 상태 2를 활성화시켜서 세 번째 명령을 

humanoid_01 로봇에게 전송한다. 

 

 

6. 결  론 
 

로봇 프로그래밍은 오랜 역사를 가진 연구분야이다. 최

근에 네트워크기반 로봇의 연구 경향에 따라, 분산환경에

서 로봇을 프로그래밍할 만한 방법이 필요하게 됐다. 이 

논문에서는 네트워크기반 로봇을 프로그래밍할 만한 새

로운 개념을 소개했다. 사용자는 간단한 방식으로 모르는 

로봇에게 명령을 전달할 수 있다. 

CCSLR은 관련 연구에서 소개한 세 논문의 장점을 하

나씩 취했다. [2]에서는 어떻게 로봇을 변화시킬 지 기술

하는 것이 아닌 무엇이 얼마나 변했는지 기술하는 방식, 

[3]에서는 사용자 편의성과 재사용성, 그리고 [4]에서는 

공유 변수를 통한 공동작업 수행방식을 차용했다. 이 세 

가지 장점을 확고히 하기 위하여 3 단계 번역 방식을 사

용했다. 또한, 상태 표현 개념을 도입해서 명령과 상태 

변화간의 관계를 명확히 하였다. 명령어를 번역할 때에도 

Protégé-OWL 지식 표현방식을 사용했다. 

CCSLR 로봇 프로그래밍 언어와 번역 시스템을 사용하

면, 다음과 같은 장점을 얻을 수 있다. 첫째, 여러 가지 

로봇을 일관된 방법으로 조종할 수 있다. CCSLR 번역 시

스템은 CCSLR 언어를 각 목적 로봇의 저수준 언어로 번

역해준다. 둘째, 일반 사용자가 쉽게 이용할 수 있다. 사

용자는 로봇 하드웨어나 기계적인 구조를 모르더라도 로

봇이 원하는 행동을 실행하도록 명령할 수 있다. 셋째, 

작성한 스크립트는 재사용이 가능하다. 로봇 개발자나 전

문가가 샘플 스크립트를 만들어서 배포할 수 있다. 다섯

째, 번역 규칙을 실행시간에 변경할 수 있다. 마지막으로, 

여러 로봇이 공동작업을 할 수 있다. CCSLR 스크립트의 

상태변수는 조건문과 동기화를 가능하게 만든다. 따라서, 

CCSLR 번역 시스템은 스크립트에 따라 로봇이 실행할 

명령의 순서를 조정할 수 있다. 
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