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1. 서론 
 

인간형 로봇 및 이동용 로봇이 실외환경에서 

자율적으로 이동하기 위해서는 사람의 눈과 같은 기능을 

하는 로봇의 길(경로)를 정확하게 인식함과 동시에 

장애물을 감지해야 한다. 이를 위해 카메라를 이용하여 

물체를 인식하는 연구를 계속하고 있다. 카메라를 이용한 

물체인식 논문
1
은 로봇용 멀티 카메라 시각시스템을 설계 

및 제작하였고, 물체의 정확한 방향과 크기를 인식하는 

것이다. 논문
2
은 카메라 1 대를 영상을 처리할 수 있는 

제어장치와 카메라 1 대로 구성되는 로봇용 시각시스템을 

개발하였다.  논문
3
은 비전센서와 레이저센서를 이용하여 

이동로봇의 길을 판단하는 시스템을 구성하고 실험하였다. 

논문
4
은 카메라를 사람의 눈과 같이 좌우로 회전하도록 

시각시스템을 설계 및 제작하였고, 이를 이용하여 상자의 

색을 감지하는 영상프로그램을 제작하고 특성실험을 

실시하였다.  

논문
5
은 카메라 1 대의 6 등분한 지점을 카메라 뒤에서 

잡아 당겨 사람의 눈처럼 동작될 수 있도록 설계 및 

제작하였고, 논문
6

은 시각시스템을 이용하여 물체를 

3 차원 인식하는 영상프로그램을 제작하였으며, 이것들을 

각각 인간형 로봇에 적용하는 실험을 실시하였다. 

논문
7
은 인간형 로봇 페인터의 높은 수준의 페인팅을 

위한 시각인식을 위한 영상처리 프로그램을 제작하고, 

논문
8
은 인간형 로봇이 두 손을 이용하여 물체를 잡아 

들을 때 물체를 정확하게 보고 인식할 수 있는 

비전시스템을 제작하였고 이를 위한 영상처리 프로그램을 

제작하여 특성실험을 하였다.  

인간형 로봇에서 멀티 카메라와 영상처리장치를 

이용하여 완전하지는 않지만 시각시스템을 구성하여 

활용하고 있으나 인간형 로봇 및 이동로봇의 길을 

정확하게 판단하는 영상처리 알고리즘은 개발되지 않았다.  

본 연구에서는 카메라 1 개를 이용하여 인간형 로봇과 

이동로봇이 통과할 수 있는 경로(길)를 판단할 수 있는 

영상처리 알고리즘을 개발하였다. 영상처리 프로그램을 

제작하였으며, 이를 이용하여 로봇의 길을 찾는 

특성실험을 실시하였다.  
 

2. 로봇 경로의 영상처리 알고리즘 개발 
 

이동로봇이 통과할 수 있는 길을 찾기 위한 영상처리 

프로그램 제작을 위한 제어 흐름도를 Fig. 1 에 나타내고 있

다. 흐름도는 (1) 시스템을 초기화한다. (2) 카메라 1 개로부

터 영상을 취득한다. (3) 칼라를 흑백으로 전환하고 장애물

을 에지처리한다. (4) 이동로봇이 통과할 수 있는 좌우 선을 

긋는다. (5) 장애물이 시작되는 첫 번째 앞 점과 좌우점을 

찾는다. (6) 장애물의 크기와 위치를 찾는다. (7) 로봇의 이

동경로가 충분하면 이동하고 그렇지 않으면 로봇을 정지한

다.  

카메라 1 개를 이용하여 이동로봇이 장애물들을 피해 

이동하기 위해서는 장애물까지 떨어진 위치와 장애물의 크

기를 정확하게 파악해야 한다. 그러기 위해서는 카메라를 

로봇에 고정하고 촬영한 사진 내에 있는 장애물의 위치 및 

크기와 실제 장애물의 위치 및 크기가 일치하도록 맞추어

주는 작업인 교정을 실시해야 한다. Fig. 2 는 카메라 교

정을 위한 실험장치를 나타내고 있으며, 이것은 이동로봇

(폭:630mm, 길이:800mm, 높이:540mm), 카메라, 표준물체

(크기:23033684mm), 로봇의 이동경로 라인 등으로 구성

되었다. 교정을 위해 길이방향은 로봇의 전면으로부터 실

거리 350mm 일 때 0Pixel, 1200mm 일 때 480pixel 로 맞추

고 실거리 100mm 간격으로 장애물을 놓고 사진을 촬영하고 

영상처리를 실시하였으며, 실거리 700mm, 240pixel 일 때

의 사진과 영상처리 결과를 Fig. 3 에 나타내었다. 그리고 

실험한 결과를 이용하여 비례식을 유도하고 그것을 터대로 

장애물의 위치와 크기를 판단하는 프로그램을 제작하였다. 

 

 

Fig. 1 Flow chart of image processing algorism for judging the 

course of a mobile robot 

 

 

Fig. 2 Experimental equipment for calibrating the camera 
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(a) before image processing       (b) after image processing 

Fig. 3 Photograph and result of image processing for calibrating 

camera 

 

3. 실험결과 및 고찰 
 

제작된 이동로봇의 경로를 판단하기 위한 프로그램을 

로봇에 활용할 수 있는지를 평가하기 위한 실험을 실시하

였으며, 영상처리한 결과 사진을 Fig. 4 와 Table 1 에 나타내

었다. 실험을 위한 장애물의 위치는 로봇 전면으로부터의 

실거리는 각각 465mm, 760mm, 1210mm 이었고, 장애물의 폭

은 235mm 이었다. 실험 결과는 각각 3 회 이상을 측정하여 

평균한 값이다.  

Table 1 에 나타낸 것과 같이 영상처리 결과의 거리오차

(로봇의 전면으로부터 장애물까지의 거리 오차)는 2%이내

이고, 장애물의 폭의 오차는 22% 이내의 오차를 나타내고 

있다. 거리오차가 매우 정확한 것은 카메라 렌즈가 볼록렌

즈이므로 거리에 따라 4 단계로 나누어 보정하는 프로그램

을 작성하였기 때문이다. 그리고 장애물 폭의 오차가 큰 

것은 Fig. 4 에서 보는 것과 같이 실제로 사진을 촬영한 사

진 혹은 영상처리한 결과를 분석해 보면 사각형 장애물의 

윗변의 크기가 아랫변의 크기보다 크게 촬영되고 프로그램

은 가정 좌측의 에지에서 가장 우측의 에지를 찾아 그것의 

길이를 장애물의 크기로 결정하기 때문이다.  

Fig. 5 는 임의의 위치에 장애물을 놓고 제작한 프로그램

을 이용하여 로봇이 이동할 수 있는 거리를 측정한 결과의 

사진과 영상처리 결과를 나타낸 것이다. Fig. 5 에서 중앙에 

위치한 선은 로봇의 중앙선을 나타내고 있고, 선의 길이는 

이동가능한 거리를 나타내며, 측정결과는 970mm 로 나타났

다.  

 

 

(a) at 465mm       (b) 760mm      (c) 1210mm 

Fig. 4 Results of image processing of size and width of an obstacle 

 

Table 1 Test results of image processing program 
 

Test No. 1-test 2-test             3-test 

Real-distance 465mm 760mm           1210mm 

Test-distance 460mm 770mm           1220mm 

Real-width 235mm 235mm           235mm 

Teat-width 250mm 285mm           260mm 

 
 

4. 결론 
 

본 논문에서는 인간형 로봇 및 이동로봇이 이동시 경로

를 정확하게 판단하기 위한 영상처리 알고리즘을 개발하고 

프로그램을 제작하였다. 제작한 영상처리 프로그램의 특성

실험 결과, 장애물의 거리와 크기를 계산하기 위한 에지처

리가 정확하게 수행됨을 확인하였으며, 장애물의 크기와 

거리 또한 계산됨을 확인하였다. 따라서 본 논문에서 제작

한 영상처리 프로그램은 인간형 로봇 및 이동로봇의 경로

를 판단하는데 활용될 수 있을 것으로 판단된다. 추가 연

구로는 다양한 환경에서 제작한 프로그램이 정확하게 판단

할 수 있는지를 확인하는 특성실험하는 것이다.  

 

 

Fig. 5 Photograph and result of image processing for judging an 

obstacle 
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