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1. 서론
  모바일 로봇이 실내공간에서 자유롭게 이동하기 위해서는 미
리 만들어 놓은 정확한 지도를 로봇에게 제공하거나, 로봇에 부
착 된 센서를 통해서 로봇이 스스로 정확하게 지도를 생성할 필
요가 있다[1]. 또한, 로봇이 정확한 지도를 통해 원하는 목적지까
지 이동한 후 물건을 집어 올리는 등 메니퓰레이션을 위해 물체
를 정확하게 인식하는 기술이 필요하다[2]. 모바일 로봇의 이동과 
물체의 인식을 위해서 2D Lidar나 초음파, RGB camera 등 다
양한 센서를 활용하고 있으며, 센서마다의 장단점을 보완하기 위
해 두 가지 이상의 센서를 함께 사용하는 센서 퓨전에 대한 많은 
연구들이 이루어져 왔다[3].
 최근에는 다양한 제조사의 맞춤형 싱글 보드 컴퓨터(SBC, 
Single Board Computer)가 출시되고 있어 이를 활용하여 전력
소모를 적게하는 모바일 로봇시스템 구성에 다양하게 활용 되고 
있다. 모바일 로봇이 이동하면서 로봇의 이동 공간의 지도를 동
시에 생성하는 SLAM(Simultaneous Localization and 
Mapping)과 네비게이션 기술도 활발하게 연구되어 모바일 로봇
이 실내에서 목적지까지 정확하게 이동하는 결과들이 보고 되고 
있다. SLAM을 구현 하는데 있어 가장 보편적으로 사용되고 있는 
2D Lidar인 360도 LDS(Laser Distance Sensor)는  
ToF(Time of Flight)방식의 거리 측정 센서로 0.16m~8m 정도
의 측정 범위를 갖고, 5Hz의 측정 주기, 각도 분해능 1도 마다의 
거리 측정값을 제공한다. LDS는 다른 센서 대비 상대적으로 낮

은 가격으로 SLAM 구현을 할 수 있다는 장점이 있어 많은 연구
자들이 모바일 로봇을 구현하는데 활용하고 있다. 다만, 2D 정보
만을 측정하기 때문에 물체 인식 등 추가적인 목적을 위해서는 
RGB camera 등 다른 센서를 함께 활용하고 있다. 
 로봇이 물건을 집거나 옮기기 위해서는 로봇의 이동과 동시에 
물체를 정확하게 인식하는 기술이 필요하며, 이를 위해 RGB 
Camera, 3D Depth Camera 등을 활용하고 있으며 본 연구에
서는 로봇이 물체를 인식하기 위해 3D Depth Camera를 활용
하는 모바일 로봇 시스템을 구현하였다.
 

2. 본론
2.1 시스템 구성
2.1.1 로봇 시스템
 로봇이 물건을 집거나 옮기는 메니퓰레이션 구현을 위해서는 로
봇의 이동과 동시에 물체를 정확하게 인식하는 기술이 필요하며, 
이를 위해 RGB Camera, 3D Depth Camera 등을 활용하고 
있으며 본 연구에서는 물체를 인식하기 위해 3D Depth 
Camera를 활용하는 모바일 로봇 시스템을 구현하였다. 로봇 시
스템은 그림 1과 같이 두 바퀴 캐터필러 이동 방식의 Jetbot을 
활용하였고, RGB Camera가 내장되어 있어 사람의 얼굴인식과 
사물인식, 자율주행의 기본적인 동작 구현이 가능한 교육용 로봇 
시스템이다. 
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 본 논문에서는 모바일 로봇이 실내에서 이동뿐 만 아니라 메니퓰레이션 작업을 위해 필요한 정확한 물체 인식을 위해 3D 
depth camera를 활용하는 로봇 시스템을 구현하였다. 로봇의 물체 인식 및 제어 알고리즘 등을 연구 및 교육 하는데 사용되고 
있는 젯봇을 활용하였고, 싱글보드 컴퓨터에 리눅스 운영체제를 설치하고 로봇 플랫폼 개발에 활용되고 있는 로봇 운영체제를 
설치하여 물체 인식 모바일 로봇 시스템을 구현하였다. 
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[그림 1] 모바일 로봇 및 3D depth camera 모습

2.1.2 센서 시스템
 모바일 로봇에 부착된 RGB camera를 통해서 사람 얼굴인식과 
기본적인 사물인식은 가능하지만, 물체를 인식하고 향후 메니퓰
레이션을 위해 인식된 물체를 집기 위한 중심점 등을 추출하기 
위해서 구조광(Structured-Light) 방식의 Astra 3D depth 
camera를 추가하여 물체의 인식 및 구분을 구현하고자 하였다. 
표1은 Astra 3D depth camera의 주요 성능을 나타낸다. 
[표 1] Astra 3D depth camera의 주요 성능

Range 0.6m~8m
FOV 60°H x 49.5°V x 73°D

RGB Image Resolution 640 x 480 @30fps
Depth Image Resolution 640 x 480 @30fps

Accuracy +/- 1 – 3mm @1m
Microphones 2 Built-in

2.2 로봇 S/W 구성
 모바일 로봇을 구동하기 위한 S/W는 모바일로봇 구현에 주로 
사용되고 있는 NVIDIA Jetson nano를 사용하였고, 다른 제조
사의 싱글보드 컴퓨터 대비 인공지능 알고리즘을 테스트 해 볼수 
있는 CUDA core가 들어 있는 것이 장점이다. 로봇의 구동과 센
서 인터페이스 등 다양한 기능들의 구현을 효율적으로 관리하기 
위해 로봇 운영체제(ROS, Robot Operating System)를 활용하
였다. ROS는 센서를 인터페이스하고 센서데이터의 가시화 및 로
봇 시뮬레이션이 가능한 장점이 있다. Ubuntu 20.04 버전에 
ROS의 Noetic 버전을 설치하고 Astra 3D Depth camera를 
사용하기 위해서 astra_camera의 ROS 패키지를 추가로 설치하
여 센서 인터페이스를 진행하였다. 
 

3. 결론
 본 연구에서는 모바일 로봇이 물체를 인식하는데 필요한 다양한 
센서 중 3D Depth Camera를 활용하기 위한 로봇 시스템을 구
현하였다. 저전력에 고성능인 싱글보드 컴퓨터인 NVIDIA 
Jetsson 보드에 리눅스 운영체제를 설치하고 센서의 인터페이스 

및 센서 데이터의 가시화 등 실험을 위해 활용할 수 있는 다양한 
기능이 제공되는 로봇 운영체제(ROS)를 활용하여 3D depth 
camera를 활용하여 물체를 인식하는 로봇 시스템을 구현하였
다. 
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