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Ⅰ. 서론

개인정보의 노출이 쉽게 이루어지고 있는 요즘 

개인정보들은 더 이상 공공연한 비밀이 아니다. 

이러한 문제점들을 해결하기 위해서 대체기술로 

지문인식 등 다양한 생체인식이 대두되고 있다. 

생체인식은 사람마다 다른 고유의 특성정보를 이

용하기 때문에 열쇠, 비밀번호, 개인정보처럼 도

용하거나 복제에 이용되기 어렵고 분실, 변경의 

위험성이 적기 때문에 보안이 뛰어나다. 하지만 

몇몇 생체인식 시스템은 많은 사람들이 이용하는 

공공장소에서 위생적인 문제가 발생하고 개인에 

따라 거부감과 불쾌감을 줄 수 있다는 단점이 있

다. 예를 들어 무인 민원 발급기 같은 경우 지문

인식이 이용되고 있지만 그 지문 인식은 모두 한 

센서에서 이루어진다. 

많은 사람들이 이용하는 생체인식 시스템의 경

우 거부감 없이 이용 할 수 있어야 한다. 이러한 

조건에 부합되는 생체인식 시스템의 대표적인 예

는 얼굴인식 시스템이 있다. 카메라에 얼굴을 비

추기만 하면 되기 때문에 거부감이 적고 위생상

의 문제도 없다. 보통의 얼굴인식 시스템은 조명 

같은 외부요인을 많이 받지만 실내로 한정해서 

사용한다면 높은 인식률을 기대 할 수 있다. 이러

한 얼굴인식 시스템에 주행 가능한 로봇과 연계

하여 다양한 분야에서 응용 할 수 있는 얼굴 인

식 로봇을 소개한다.
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요  약

본 논문에서는 로 을 주행하면서 얼굴을 인식하는 로 에 해서 다루었다. 로 이 일

반화 하는데 가장 기 으로 수행되어야 하는 기능이다. 동시에 다양한 분야에서 활용 가

능한 기술이라고 할 수 있다. 본 논문에서는 특정한 공간에서의 보안 방법으로의 생체인식 

기술  얼굴인식을 모바일 로  상에서 작동하는 것을 구상했다.   

ABSTRACT

This paper dealt with the traveling robot for a robot to recognize a face.. This is to be carried 

out in a robotics basically. At the same time it can be described as utilizing available technology 

in various fields.In this paper, we envisioned that the operation of the face recognition biometric 

technology as a security measure in a particular space on the mobile robot.
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Ⅱ. 관련 연구 

로봇 주행 기술은 크게 세 가지 방법으로 구분된

다. (1)지도 기반 로봇주행: 사전에 제작한 지도 

정보를 이용하는 방법이다. (2)지도작성 기반 로

봇 주행: 로봇이 미지의 환경에서 센싱을 바탕으

로 스스로 지도를 작성하여 주행하는 방식이다. 

SLAM이론이 개발되어 있으며 최근 실내 내비게

이션을 사용하는 로봇이 SLAM을 구현하여 사용

되고 있다.(3)지도를 사용하지 않는 로봇 주행: 주

행 환경 내의 랜드마크나 사물을 인식하여 주행

하는 방법이다.

 

 지도가 미리 제작된 지도에서 위치인식과 주행

에서 성능을 보장한다. 하지만, 개인용 서비스에

서는 지도를 미리 제작하여 공급하는 것은 어려

움이 있다.

 로봇은 거리센서를 기반으로 주행을 한다. 기본

적으로 로봇은 전진을 하면서 센서데이터를 입력

받는다. 전방에 센서가 인지한 거리가 가까워질수

록 속도는 늦어지고 회전하는 각도는 커진다. 그

리고 회전을 계속하다가 거리가 커지면 속도가 

점차 늘어나고, 회전하는 각도가 줄어드는 식으로 

주행한다. 

그림 1.얼굴인식 흐름도

 얼굴 인식은 일반적으로 위의 그림과 같은 과정

을 가진다. (1)얼굴 영역 검출은 카메라 입력 영

상에서 사람 얼굴이 있는 부분의 영역과 위치 값

을 추출하는 것이다. (2)전처리 과정은 영상처리

는 크게 두가지 목적을 가진다. 첫째는 영상 데이

터의 크기를 낮추어서 연산 속도를 올리는 것에 

있다. 두 번째는 영상 데이터에서 필요한 데이터

와 필요 없는 데이터를 추출하고, 변수를 줄여서 

인식의 정확도를 높이는 것에 있다. 얼굴인식의 

경우에는 두가지 모두 해당되며, 조명과 얼굴의 

각도, 그리고 표정, 안경 등 다양한 변수가 존재

한다. 기본적으로 조명과 안경의 변수를 줄이는 

알고리즘을 사용한다. 

 (3)특징 추출단계에서는 igenface등 기존에 많이 

쓰이는 얼굴 인식 알고리즘이 존재한다. 얼굴알고

리즘 중  PCA알고리즘을 염두에 두고 연구하였

다. (4)등록 단계에서는 추출한 데이터를 저장하

는 알고리즘이 사용된다. 등록, 다른 말로 기계학

습은 특정한 방법을 이용하여 데이터를 저장하고, 

검색하는 것에 효율적인 알고리즘을 사용하는 것

이다. (5)인식 단계는 패턴을 매칭하는 단계이다. 

즉 입력된 데이터와 비교에서 저장된 데이터 와 

유사율이 가장 높은 탬플릿(혹은 클래스)를 찾아

내는 것을 의미한다. 

Ⅲ. 제안 시스템 

본 논문에서는 얼굴인식과 로봇 플랫폼을 이용

하여 사용자의 얼굴을 인식하고 확인하는 시스템

을 제안한다. 학교, 병원 등 허가된 출입자만 이

용하는 시설에서 로봇 플랫폼을 이용하여 사전에 

출입이 허가된 이용자 여부를 확인하고 출입이 

허가되지 않은 이용자일 경우 알람을 통해 알려

주는 시스템이다. 

  

 그림 2. 로봇 플랫폼을 이용한 얼굴 인식

로봇 플랫폼에 기본적으로 장착되어 있는 카메

라 장비를 활용한다. 모바일 로봇은 기본적으로 

일정한 실내 공간을 자유롭게 돌아다니게 된다. 

초음파 센서를 이용하여 벽 등과 같은 장애물들

을 만날 경우 제자리에서 회전하는 방식을 통해 

장애물을 회피한다. 이후 얼굴인식 알고리즘을 통

해 피인식자의 페이스가 데이터베이스에 사전에 

등록된 출입자의 여부를 파악하는 것이다.
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  제안된 시스템은 크게 얼굴인식 파트와 로봇 

주행파트로 구성된다. 

 얼굴인식 파트는 이용자의 얼굴을 등록하는 기

능과 등록된 얼굴을 인식하는 기능으로 나뉘고, 

두 기능 모두 영상 입력, 얼굴 검출, 전처리 과정, 

특징추출의 단계를 가진다. 

추가적으로 인식한 얼굴이 등록된 사용자인 경우

에는 인사를 나누거나 스케쥴을 알려주는 등의 

인식되었다는 신호를 보낸다. 반대로 얼굴이 검출

됬으나 등록된 사람이 아닐 경우 경고를 보낸다.

 로봇 주행 파트는 크게 전역적 경로계획과 지역

적 경로계획으로 나뉘며 전역적 경로계획을 통해

서 목적지를 설정하여 경로를 찾아서 로봇에게 

전체적인 동선을 제시한다. 지역적 경로계획은 전

역적 경로계획을 반영하여, 진행 방향과 위치를 

고려하여 장애물 회피 등의 반응성을 높이는 동

작을 주로 담당한다. 

 전체적인 로봇 주행 흐름은 다음과 같다. 첫쨰, 

로봇이 현재 위치를 인식한다. 둘째, 맵에서 목적

지를 설정한다. 샛째 목적지까지 경로계획을 세운

다. 넷째, 지역적 경로계획 단계에서 장애물 회피, 

회전, 이동 등의 실제 주행 명령을 내린다. 위의 

주행 흐름을 반복한다. 

 제안 시스템이 동시에 동작한다면 다음과 같은 

시나리오가 구현 가능하다. 로봇은 일정한 지역 

내에서 반복적으로 주행을 하면서 순찰을 한다. 

로봇이 순찰을 하다가 사람을 만나면 얼굴을 확

인한다. 얼굴을 확인하고, 등록된 사람일 경우 인

사말 등의 확인 된 경우에 따른 음성을 출력하고, 

등록이 안된 사람 일 경우, 경고를 하고 경비 시

스템에 알림을 울린다. 

Ⅳ. 고찰

 이러한 시스템을 구축할 경우 다음의 이점을 가

진다. 첫째로, 앞서 언급한바와 같이 생체인식의 

경우 보안이 뛰어난 반면, 개인에게 거부감을 줄 

수 있는 반면, 직접적인 접촉이 적기 때문에 거부

감을 줄이고, 많은 사람들을 대상으로 하는 것이 

가능하다. 

 둘째로 장소에 따라 사각지대나 복잡한 구조로 

인한  CCTV만으로 감시가 어려운 구역까지 감시

가 가능하다. 감시카메라는 위치가 고정되어있기 

때문에 시야가 한정적이고 제한적이지만, 로봇을 

이용하면 시야의 사각을 줄이는 것이 가능하다.  

 이러한 시스템이 실용화되기 위해서는 여러 가

지 한계점에 부딪혀야 했다. 첫째로 로봇의 가격

이다. 로봇의 가격은 CCTV와는 비교가 되지 않는

다. 둘째로 인식률이다. 얼굴인식은 아직 발전중

인 기술로 여러 가지 변수에 따라 인식률이 급격

하게 떨어진다.

Ⅴ. 결론

  본 논문에서는 보안 문제를 해결하기 이동형 

로봇으로 운행을 하면서 얼굴 인식을 통해서 대

상을 식별하는 로봇 플랫폼을 제안했다. 

 이러한 시스템은 생체인식에 대한 거부감을 줄

일 수 있고, 장소나 복잡한 구조에 따른 사각지대

에 대해 이점을 줄 수 있으며, 반면 얼굴을 바라

보는 각도에 따른 인식률 문제와 로봇, 카메라 등

의 장비가격 등의 해결 과제를 가지고 있다.
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