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블루투스 기반의 장애물 극복용 메카넘휠 RC 카
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요 약

본 논문에는 장애물들을 극복할 수 있는 새로운 메커니즘을 연구하기 위해 장애물 극복 전 방향

(ALL-Direction) 주행 RC 카를 제작하여 여러 가지 장애물이 있는 시험장을 제작해 주행평가를 진행한다. 

RDS3115 서보모터를 제어하는 알고리즘을 제안하고, 자이로센서를 활용하여 여러 장애물 지형의 기울기를 

인식하고 RC 카가 지형을 넘을 수 있는 서보모터의 각도를 조절한다. 시험장 지형 실험에서 제작한 모든 장

애물 지형들을 주행하는 데 있어서 가장 적합한 RC 카의 회전 각도를 확인하였다.

ABSTRACT

In this paper, a novel mechanism for overcoming obstacles is studied by designing an All-Directional RC car for obstacle 

traversal and creating test courses with various obstacles. We propose an algorithm for controlling the RDS3115 servo motor and 

utilize a gyro sensor to detect the incline of various obstacle terrains, adjusting the servo motor's angle to enable the RC car to 

navigate the terrain. Through terrain experiments in the test course, we determined the most suitable RC car turning angles for 

traversing all obstacle terrains created in the experimental terrain.
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Ⅰ. 서  론

세계 여러 나라에선 꾸준히 재난 로봇을 개발해왔

다. 특히 1995년 미국에서 발생한 오클라호마시티 폭

탄 테러와 같은 해 일본에서 발생한 고베 대지진을 

계기로 재난 로봇 연구와 사용이 활발해졌다. 이러한 

로봇 연구는 인간의 안전을 보호하고, 구조작업을 수

행하는 데 도움이 되는 기술이며, 재난 현장에 로봇을 

투입하는 데에는 큰 목적이 있다. 바로 부족한 인력을 

보충하기 위해서다. 약 6,300명의 사망자가 발생한 고

베 대지진과 같은 대규모 재난의 경우에, 사고 현장에 

동원할 수 있는 소방관과 경찰관의 숫자가 턱없이 부

족했고, 이것을 계기로 재난 로봇 개발에 착수했다. 

하지만 사람의 역할을 대신하거나 보조하는 일을 완
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벽히 대체할 정도로 아직 그 기능을 가지고 있지 않

다. 이러한 이유에는 여러 가지가 있다. 첫째, 특수 목

적 로봇은 주로 상황별로 설계되어 있기 때문에 한 

가지 상황에서만 사용이 가능한 로봇이 많다. 둘째, 

상용화된 특수 목적 RC 카 기반의 로봇들은 대게 몸

체가 커서 비좁은 공간이나 평탄하지 못한 지형을 극

복하지 못하기 때문에 재난 로봇답지 못한 험지 주파 

주행능력이 비효율적이다. 셋째, 대부분 몸체가 일체

형인 형태로 이루어져 있다. 이는 비포장도로를 주행

할 때, 장애물이 몸체의 하부에 걸리는 상황이 발생하

며, 주행할 때 큰 문제점이 된다. 따라서 장애물들을 

극복할 수 있는 새로운 메커니즘이 필요하다[1]. 지금

까지 개발된 특수 목적 RC 카 기반의 로봇들은 평지 

주행에 초점이 맞춰져 있기 때문에 높낮이 굴곡이 심

한 지형에서도 몸체 각도의 변형 및 전 방향

(All-Direction) 주행으로 원할한 주행이 가능한 RC 

카를 구현하고자 한다[2-3].

Ⅱ. 시스템 구성

2.1 시스템 구성도

그림 1은 본 논문에서 설계하고자 하는 메카넘 휠 

기반 RC 카의 전체 구성도를 보인다. 메카넘 휠 기반 

RC 카는 제어부를 중점으로 입력부, 배터리부, 통신

부, 특히 입력부는 애플리케이션 제어한다. 통신부인 

블루투스는 스마트폰 애플리케이션을 통한 출력부 제

어를 가능하게 한다[4-5].

2.2 RDS 3115 서보모터 동작 알고리즘

RC 카에 사용되는 서보모터는 RDS3115이고, 그림

2와 같이 이 서보모터는 270°의 최대 회전 범위를 가

지며 신호를 통해 각도 조절이 가능하여 RC 카가 각

진 지형이나 경사도 지형에서 효율적인 주행을 실험

하기 위해 RC 카 몸체 각도를 조절한다. 이 서보모터

의 동작 원리로는 전원이 들어오면 서보모터는 원 상

태인 180°로 초기화가 된다. 

그림 1. 시스템 구성도 
Fig. 1 System configuration diagram

제어 신호가 모터로 들어오면 모터 내부에서 가변

저항을 통해 모터의 주어진 위치를 조절한다. RC 카

의 효율적 주행 테스트를 하기 위해서는 RC 카의 여

러 각도를 살펴봐야 하므로 알고리즘에서는 초기 상

태에서 15°를 올리거나 내릴 수 있는 알고리즘을 구

성했다. 정해진 신호를 보내면 서보모터는 신호에 따

라 각도 이동이 가능해진다[6-7].

그림 2. 서보모터 구동 알고리즘 
Fig. 2 Servo Motor Driving Algorithm
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2.3 MPU-6050 동작 알고리즘

MPU-6050은 3축 가속도계와 3축 자이로스코프가 

결합된 6축 자이로스코프 센서 모듈로 6축 기울기 센

서라 일컫는다. 자이로스코프와 가속도계를 조합하여 

오일러 각도(Euler Angle)를 계산할 수 있고 이 오일

러 각도는 x, y, z축의 기울기를 나타내며, MPU-6050 

모듈에서는 Roll, Pitch, Yaw 각도로 표현된다. 기울

기 측정은 그림 3은 MPU-6050의 전체 구동 순서이

다. 첫째는 서보모터의 각도를 초기화한다. 둘째는 서

보 모터에 입력값을 넣어준다. 셋째는 울퉁불퉁한 지

형이나 각진 지형, 경사가 높은 지형에서 인식 하면 

센서의 롤이 각 수치 범위에 따라 서보모터로 각도 

조절을 가능하게 한다. 여기서 Roll은 x축으로 기울어

진 각도를 나타낸다. x축 기울기가 17에서 80사이 일

때는 120°로 몸체 관절 각도로 변한다[8].

그림 3. 자이로 센서 알고리즘 

Fig. 3 Gyro Sensor Driving Algorithm

2.4 어플리케이션(앱인벤터)

그림 4와 같이 어플리케이션 앱인벤터를 통해 리모

컨을 제작하였다. 리모컨 중에는 총 세 가지 형식이 

있다. 첫째, 메카넘휠 기반의 RC 카의 전체 방향 주

행을 가능하도록 설계하였다. 디자인은 조종자가 간편

히 조종할 수 있도록 중심에는 리모컨이 있고 그 주

위를 각 방향을 가리키는 버튼들로 형성되어 있다.

그림 4. 앱인벤터

Fig. 4 App Inventor

Ⅲ. 실험 및 고찰

본 논문에서는 장애물 극복을 위한 주행 실험을 하

기 위해 주행을 위해 다음과 같이 두 가지 방식으로 

실험하였다. 첫째, 메카넘휠과 장애물 간의 접지 관계

이다. 메카넘휠과 장애물 간의 관계를 볼 때는 휠의 

접지면이 잘 되어있는지 확인하여야 한다. 둘째는 서

보모터와 장애물 간의 관계이다. 이에 단점을 보완하

는 방법으로 서보모터에 각도를 변형하는 것이다

[9-10]. 몸체에 각도가 주어진다면 굴절된 곳이나 각

진 지형에서 밑부분이 장애물의 지면에 닿지 않아 주

행하는 데 도움을 준다.

3.1 사다리꼴 극복 주행 실험

다음 실험은 그림 5와 같이 사다리꼴 지형을 이용

하여 주행 테스트를 시행했다. 표 1과 같이 와 빗

변의 길이가 커짐에 따라 몸체 관절 각도 가 커짐

을 도출했다. 빗변의 길이가 5cm일 때, 몸체 관절 각



JKIECS, vol. 19, no. 01, 283-288, 2024

286

도가 모두 60°로 기록되었고, 10cm와 15cm는 60°와 

90°, 20cm와 25cm에서는 120°와 150°로 대부분 기록

되었다. 특히 가 0도, 빗변의 길이가 5cm를 초과할 

때는 모든 관절 각도를 적용하여도 주행이 불가능 하

였다. 따라서 몸체 관절 각도가 120°가 다른 각도에 

비해 다양한 사다리꼴 지형에서 더 우수한 주행 성능

을 나타내는 것으로 확인되었다. 

표 1. 장애물 길이에 따른 주행 극복 실험()

Table 1. Driving Overcoming Experiment according to 
Obstacle Length()

     

 ℓ

Body joint angle 

60° 50° 40° 30° 0°

5cm 60° 60° 60° 60° 60°

10cm 60° 60° 90° 90°
UN

ABLE

15cm 60° 90° 120° 150°
UN

ABLE

20cm 90° 120° 120° 120°
UN

ABLE

25cm 120° 150° 150°
UN

ABLE

UN

ABLE

그림 5. 사다리꼴 주행 시나리오 

Fig. 5 Trapezoidal driving scenario

3.2  삼각 턱 극복 주행 실험

이번 실험에는 그림 6과 같이 삼각 턱 지형을 이용

하여 주행 테스트를 시행했다. 표 2와 같이 와 빗

변의 길이가 커짐에 따라 몸체 관절 각도 가 커짐

을 도출했다. 빗변의 길이가 5cm일 때와 의 각도

가 140°일 때 몸체 관절 각도가 모두 60°라고 기록되

었다. 10cm와 15cm에서는 몸체 관절 각도가 주로 90

도로 기록되었고, 20cm와 25cm도 주로 90°로 기록되

었지만 가 UNABLE인 경우에는 RC 카의 무게중심

이 뒤로 쏠려서 주행이 불가능했다. 따라서 몸체 관절 

각도가 120°가 다른 각도에 비해 다양한 삼각턱 지형

에서 더 우수한 주행 성능을 나타내는 것으로 확인되

었다[11].

표 2. 장애물 길이에 따른 주행 극복 실험()

Table 2. Driving Overcoming Experiment according to 
Obstacle Length()

      
     

ℓ

Body joint angle 

140° 120° 100° 90° 70°

5cm 60° 60° 60° 60° 60°

10cm 60° 60° 90° 90° 90°

15cm 60° 90° 120° 90° 90°

20cm 60° 90° 90° 120°
UN

ABLE

25cm 60° 90°
UN

ABLE

UN

ABLE

UN

ABLE

그림 6. 삼각 턱 주행 시나리오

Fig. 6 Triangle Jaw Driving Scenario

Ⅳ. 결  론

본 논문에서는 지형과 협소한 공간과 굴절과 각이 

있는 지형을 주행할 때의 RC 카의 단점을 보안하는 

본 RC 카의 결과는 다음과 같다. 첫째로 협소한 공간

을 주행하기 위해 메카넘휠을 활용해 병진이동원리를 

이용하여 전 방향 이동이 가능하게 하였고 둘째, 각진 

지형을 주행하기 위해 서보모터의 각도를 적용했다. 
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셋째, 아두이노 우노와 앱인벤터 간의 통신은 블루투

스 모듈을 기반으로 통신하도록 설계했다. 마지막으로 

본 RC 카가 주행할 수 있도록 폭이 좁은 길목과 각

진 지형을 제작하여 실험장을 제작했다. 주행 극복 주

행을 토대로 주행 극복 실험을 효율적인 결과가 나온 

120°와 150°를 RC 카에 각도로 설정을 하고 자이로 

센서를 설정하여 RC 카가 자율적으로 각도를 회전하

여 얼마나 변화되어 두 장애물 지형을 극복하는지 실

험을 진행했다. 몸체 관절 각도 150°는 등판 길이에서

만 우수한 주행 성능을 나타내는 것으로 지형 실험장

을 통해 도출됐고 몸체 관절 각도 120°는 등판길이 

및 장애물 각도 모두 우수한 주행 능력을 가졌다.
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