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  SLAM이란 주어진 임의의 공간에서 이동하며 주변을 탐색하고 그 공간의 지도 및 현재 로

봇의 위치를 추정하는 하는 것으로 본 연구는 4차 산업시대의 여러 분야 에서 각광받고 있는 

주제이다. 본 연구에서는 상용화된 플랫폼(ROS 등)을 사용하지 않고 자체적으로 로직 및 관

련 플램폼을 설계하여 그 결과를 도출 하였다. SLAM을 구현하기 위해 로봇의 구동과 센서의 

불확실성이 존재하여 로봇의 주변 환경의 상대적인 위치에 대한 오차를 최소한으로 줄이고자 

로봇이 탐색하고자 하는 공간의 고정된 특징 점 을 파악하여 외란 이 포함된 구동위치와 실

제 로봇의 위치를 적응형 필터 (Kalman filter 또는 particle filters)를 활용하여 정확하게 추정

하고자 하였다.

로봇 시스템의 구성도는 그림(Fig.1)에 도식하였으며, 실제 SLAM을 구현하기 위해 2개의 MCU

를 활용하였다. 첫 번째 MCU는 모터드라이버를 통해 두 개의 DC모터들을 제어하는 역할을 

하며, 구동명령은 스마트폰을 통해(블루투스 통신) 전달받도록 하였다. 두 번째 MCU는 각 바

퀴의 회전속도를 측정할 수 있는 엔코더 정보와 IR 센서를 통한 거리 정보 그리고 고정된 특

징점 추출을 위한 카메라 센서의 정보를 받도록 하였고 최종적으로 관련된 정보들을 PC로 전

송하게 하였다. PC에 구현된 칼만필터는 각종 센서정보를 활용하여 주어진 환경에 대한 지도

와 로봇의 위치를 생성한다. 

로봇의 위치나 주변환경의 위치는 획득한 센서정보들을 이용하여 2차원 지도를 생성하도록 하였

다. 로봇의 위치는 이동 시 엔코더를 사용하여 구할 수 있으나 바퀴의 슬립 및 외란에 의해 

오차가 발생하게 되며 이는 이동시간에 비례하여 누적된다. 이에 그림(Fig.2)에서 나타난 data 

association 즉, 로봇의 기 설치된 카메라를 활용하여 천장의 고정된 특징점을 파악하고, 이를

Kalman filter 를 통해 현재 로봇의 위치를 추정하도록 하였다. 최종적으로 그림(Fig.3)에서와 

같이 data association을 통해 결정된 로봇의 위치와 IR센서 기반 주변환경에 대한 거리 정보들

을 통해 지도를 생성한다. 

사진(Photo.2)와(Photo.3)은 실제 실험 환경을 나타낸 것이고 그림(Fig.5)는 실험환경에 대한 SLAM의 

결과를 나타낸 것이다. 빨간색 라인은 로봇의 이동위치를 의미하는 것이고, 하늘색 원은 고정된 특징

점 그리고 갈색라인은 주변환경 정보를나타낸 것이다.

본 논문에서는 상용화된 플랫폼이 아닌 직접 설계 제작하여 실내 SLAM을 구현하였다. 각각의 센서들
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공간에 나타내었다. 또한 상대적으로 비용이 저렴한 센서들을 사용하여 SLAM을 구현했고 실험을 통

의 정보와 Kalman filter를 활용하여 로봇의 위치와 주변환경에 대한 정보를 도출하였으며 이를 가상

하여 그 성능을 검증하였다. 향후에는 보다 다양한 환경 및 광범위한 영역에 대하여 본 연구에서 구

현된SLAM의 정확성을 높이도록 지속적으로 연구를 진행하려고 한다. 
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