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요       약 

지능 로봇 분야의 발전은 빠른 속도로 성장하고 있으며 여러 환경에서 문제 해결을 할 수 있는 

로봇에 대한 연구 또한 활발하게 이루어지고 있다. 지능 로봇을 구현하기 위해서는 주변 환경을 받

아들이기 위한 센서 조작이 반드시 필요한데, 비용 면이나 생산량의 한계 등의 이유로 이러한 센서

들을 일반 교육자, 학생이 접하기가 쉽지 않다. 본 논문에서는 3D 시뮬레이션 환경에서 다중 센서

를 이용한 문제해결 로봇을 구현하는 개발 방법을 제안하고자 한다. 만약 3D 시뮬레이션 환경에서 

손쉽게 센서의 생성과 조작이 가능하다면 지능 로봇 연구분야, 특히 지능로봇 교육분야에 큰 도움

이 될 것으로 기대한다. 

 
 

1. 서론 

 
로봇 분야는 최근 여러 산업 분야 중에서도 가장 많

은 발전을 거듭하고 있다. 따라서 지능 로봇 개념을 

도입한 연구가 각 산업 분야에서 활발히 연구되고 있

으며 사람의 음성을 이해하고, 물건의 크기나 위치를 

판단 할 수 있는 기능을 가진 2 세대 로봇에 대한 연

구가 특히 각광 받고있다[1]. 이러한 지능 로봇의 활

용은 산업 분야에서 그치지 않고 의료, 복지, 행정과 

각종 서비스 분야의 작업도 로봇화 되고 있다. 최근

에는 로봇을 이용한 교육에 관한 연구 또한 활발하게 

이루어지고 있는데, 이미 국제 로봇 올림피아드(WRO)

를 통해 라인트레이서, 축구, 장애물 경주 로봇은 대

표적인 문제 해결 로봇으로 널리 알려져 있다[2]. 하

지만 이는 어디까지나 관심 있는 사람에게 국한된 정

보이기 때문에 지식 경제부에서는 문제 해결 로봇을 

활용한 교육의 효용성을 파악하고 실천하는 것이 중

요하다고 판단, 로봇교육 활성화를 위해 교육용 로봇 

시범사업 추진계획을 마련하고, 체계적인 로봇교육과

정 개발과 교사지원체계 구축을 집중 지원한다고 밝

혔다[3]. 하지만 이러한 지능 로봇을 제작하기 위해

서는 다양한 센서의 활용이 필요한데, 이는 비용과 

시간 그리고 다양한 환경 실험에 어려운 문제를 가지

고 있다. 따라서 본 논문에서는 3 차원 그래픽 가상 

공간에서 다양한 환경 구축과 MSF(Multi Sensor 

Fusion) 지능 로봇 시뮬레이션이 가능한 시스템 환경

과 개발 환경을 제안한다. 기본적으로 제공하는 로봇

만을 사용하여 프로그래밍 해야 하는 기존의 시뮬레

이션들과 달리 손쉽게 로봇을 디자인 할 수 있기 때

문에 보다 창의적이고 다양한 지능로봇 분야로 손쉽

게 학습할 수 있을 것으로 기대한다. 

 
2. 센서를 이용한 문제해결 로봇  

 
지능형 로봇의 형태는 다양하게 발전하고 있다. 간

단한 주행 로봇에서부터 인간의 형태를 흉내 낸 휴머

노이드, 동물의 형태를 흉내 낸 로봇까지 다양하게 
연구되고 있다. 현재 개발이 완료되어 사용되고 있는 
로봇 중, 센서를 활용하여 문제해결을 하는 대표적인 
로봇들로는 라인트레이서, 청소로봇, 화성 탐사 로봇 
등을 들 수 있다. 라인트레이서는 color 센서 2 개를 

이용해 바닥에 그려진 길을 따라 주행하는 작업을 수
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행하는 로봇이며 주로 대회나 교육용으로 널리 쓰인

다. I-robot 은 충돌 센서를 이용해 집 안의 가구, 

전자 기기 등 장애물을 피해서 이동하면서 바닥의 먼

지를 제거하는 작업을 수행한다. 마지막으로 화성 탐

사 로봇 Spirit 은 LRF 센서, 모션 인식 센서 등 다양

한 센서들을 사용하며 화성에서의 표본 채취, 기후 

분석 등 탐사를 목적으로 만들어졌으며, 후면에 부착

된 태양열 전지를 사용하여 자체 충전을 통해 현재까

지 화성에서 탐사 작업을 수행 중이다. 이처럼 목적

에 따라 다양한 센서를 이용한 문제 해결 로봇은 이

미 많은 연구가 진행되어 오고 있다[4]. 

 
3. 3 차원 기반의 다중센서 로봇 구현 
 
본 연구에서는 MSRDS 를 활용한 3 차원 라인트레이

서 지능로봇 시뮬레이션을 설계하고 구현하였다[5]. 

기존에 제공되는 라인트레이서가 그림 1 과 같은 환경 

속에 놓인다고 가정 한다면 문제가 발생한다. 

 
[그림 1] 장애물이 추가된 라인 트레이서 환경 

 
라인트레이서 로봇은 바닥을 보는 color 센서 2 개밖

에 없기 때문에 기존 로봇의 센서만으로는 해결하지 

못하는 새로운 장애물이 생긴 것이다. 

 
[그림 2] SPL 프로그래밍 

제작된 로봇이 문제 해결을 위해 올바른 수행을 할 

수 있도록 인공지능을 제작해준다. 그림 2 와 같은

SPL 은 로봇제어 프로그램 형식으로 작성되는데, 이

는 프로세스의 진행 과정을 그대로 작성하는 방식의 

C#기반의 Scripts 언어이다. 로봇의 동력 부분과 세 

개의 센서를 활성화 시킨 뒤, 센서가 실시간으로 감

지하는 값을 사용하여 로봇에 적절한 움직임을 주도

록 하였다. 

 
[그림 3] 라인을 따라 주행하는 로봇 

 
처음 생성 위치에서는 라인을 따라 주행하다 벽을 

만나면 유턴하여 다시 라인을 따라 주행하는 로봇의 

모습을 확인 할 수 있다.  모형이 제작된 라인 트레

이서 로봇은 컬러 센서와 LRF 센서를 사용한 예로, 

MSRDS 에서는 2 개 센서를 제외하고도 6 개의 센서(충

돌센서, 밝기센서, 터치센서, IR 센서, Sonar 센서, 

Compass 센서)를 더 제공하기 때문에 보다 다양한 문

제 해결 로봇을 제작 할 수 있을 것이다. 
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AddDifferentialDriveEntity 
/Name:base1  /Position:0  0.1  2 
/Orientation:0  1  0  -90  /Mass:80   //kg 
/RightFrontWheelPosition:0.2 0.1 -0.2 
/LeftFrontWheelPosition:-0.2 0.1 -0.2 
/CasterWheelPosition:0 0.05 0.25 
/CreateService:true 
AddColorSensorEntity 

/Name:color1    /Position:-0.15  0.4  -0.3 
/ParentEntity:base1 /Orientation:1 0 0 -90 

AddColorSensorEntity 
/Name:color2   /Position:0.15  0.4  -0.3 
/ParentEntity:base1 /Orientation:1  0  0  -90 

AddLaserRangeFinderEntity 
/Name:lrf1     /Position:0  0.4  0 
/ParentEntity:base1  /Orientation:0  1  0  -90 
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