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론.Ⅰ

입체영상을 이용한 로봇 제어시스템

고 준 호*ㆍ양 재 *ㆍ김 윤 상*

Ko, Jun Ho Yang, Jae Seok Kim, Yoon Sangㆍ ㆍ

<Abstract>
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.Ⅱ 본론

로 시스템2.1
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입체영상 기능2.2
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실험 및 고찰2.3

존 방법단일영상( ) 제안 방법입체영상( )

주행시간

평균( )

충돌횟수

평균

조작감

만족도 평균



체 상 용한 로봇 어시스템

디지털산업정보학회 논문지 139

결론.Ⅲ
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