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요       약
 재 사람들이 원하는 목 지를 가기 해 스마트 폰의 여러 지도 애 리 이션들이나 이정표를 이

용한다. 그러나 2차원으로 나타나는 스마트폰의 지도 애 리 이션들로 3차원인 실의 방향을 악하

기란 쉽지 않고, 이정표 한 안내 가능한 방향, 게시되는 언어의 수가 제한되는 등의 문제가 있다. 본 

논문에서는 이러한 문제를 보완할 수 있는 구  맵 API를 이용하여 공간 으로 방향을 안내 해주는 

시스템의 설계  개발 내용에 해 기술한다. 이 시스템은 구 맵 API의 검색 기능을 통해 얻은 목

지를 안내 이 회 하여 이용자에게 방향과 거리를 안내함으로써, 3차원인 실에서의 공간  방향

을 악하는데 도움을 다. 한 기존의 이정표와 달리 새로운 장소에 해 소 트웨어 인 업데이트

만 실시하면 되므로 유지비용을 이는 효과를 기  할 수 있다.

1. 서론

  요즘 도시의 발달로 인해 많은 고층 건물들이 생겨나 

시야가 좁아지고 길이 복잡해져 타지에서 방문한 내국인 

는 외국인들이 길을 찾는 것에 해 많은 불편이 있다. 

그래서 길을 찾기 해 많은 사람들이 스마트폰의 지도 

애 리 이션을 이용한다. 스마트폰의 지도 애 리 이션

은 스마트폰의 휴 의 용이성과 국의 지도 데이터를 공

유 받을 수 있어 시간과 공간에 제약 없이 길을 찾을 수 

있다. 그러나 2차원 인 지도 애 리 이션을 보면서 3차

원 공간으로 되어있는 실에서 지도에 표시된 길의 방향

을 찾는 것은 쉽지 않고 한 다소 시간이 소요될 수 있

다. 이러한 상황에서 방향의 안내를 해 설치되어 있는 

이정표의 도움을 받을 수 있지만, 재 설치되어 있는 이

정표는 안내 할 수 있는 방향의 수가 제한이 되어있기 때

문에 이용자가 찾는 목 지의 장소에 한 정보가 없을 

확률이 높다. 그리고 새로운 장소의 정보를 즉각 으로 변

경 는 추가하는데 인력과  문제로 어려움이 있다. 

따라서 본 논문에서는 이용자들이 지도 애 리 이션을 

사용하여 실에서의 방향을 악하는데 도움을 주고 안

내 할 수 있는, 방향의 수의 제한이 없으며 한 효율 으

로 정보 리가 가능한 방향안내 시스템의 개발 내용에 

해 기술하고자 한다.

2. 방향안내 시스템의 하드웨어

2.1. 방향안내 시스템 구성

  본 논문의 방향안내 시스템은 안드로이드 기반의 애

리 이션을 이용하여 사용자로부터 목 지의 데이터를 입

력받아 연산 처리하는 입력/연산 처리부, 모터를 이용하여 

안내 을 회 시켜 목 지의 방향을 나타내는 모터 회  

제어부, 목 지의 정보를 표시해주는 디스 이 처리부, 

입력/연산 처리부에서 블루투스 통신을 통하여 데이터를 

수신 받아, 모터 회  제어부와 디스 이 처리부에 송신

하는 데이터 제어부로 구성된다. 

 사용자가 입력/연산 처리부에서 애 리 이션을 이용하

여 목 지를 입력하면 Google Maps API[1]를 이용하여 

얻은 목 지의 데이터를 연산하여 목 지의 데이터를 데

이터 제어부로 송한다. 그리고 데이터 제어부에서 송 

받은 데이터를 분류하여 모터 회  제어부와 디스 이 

처리부로 각각 송한다. 송 받은 데이터에 따라 모터 

회  제어부는 모터 회 을 제어하고, 디스 이 처리부

는 디스 이 처리 동작을 한다. 아래의 [그림-1]은 방향

안내 시스템의 시제품 설계도면을 3D 형태로 나타내어, 

방향안내 시스템의 구성을 보여  것이다.
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[그림-1] 방향안내 시스템 설계 모형

2.2. 방향안내 시스템 모터 회  제어부

   모터회  제어부는 아두이노(UNO)를 메인보드로 활용

하여 서보모터와 서보모터의 각도를 제어할 서보모터 제

어 쉴드로 구성한다. 서보모터로 사용된 DM-S2006MD는 

4.8V∼7.4V에서 동작하고 0°∼360° 각도로 PWM 제어가 

가능하다. 모터쉴드로 사용된 L293D Motor Drive Shield

는 L293D 모터드라이버를 2개가 사용된 아두이노 쉴드이

며 DC Motor 4개, Stepping Motor 2개, Servo Motor 2개

를 제어가능하다. 

2.3. 방향안내 시스템 디스 이 처리부

  디스 이 처리부에서 메인보드로 사용한 아두이노 

(Mega 2560)은 Atmega8U2 로세서 기반으로서 54개의 

digital I/O pin과, 16개의 analog Input, 4개의 UARTs(하

드웨어 시리얼 포트)를 지원한다. 그리고 디스 이를 동

작하는 SZH-EKAD-115모듈은 8X32의 도트 매트릭스 

LED가 장착되어 있어 자를 나타낼 수 있다.

2.3. 방향안내 시스템 데이터 제어부

  데이터 처리부는 아두이노(UNO)를 메인보드로 활용하

여 블루투스 통신으로 데이터를 받기 한 블루투스 모듈

(HM-10)을 사용한다. HM-10 모듈은 블루투스 4.0버 을 

지원한다. 블루투스 4.0은 최신 근거리 무선통신 기술로 

이  기술인 블루투스 3.0은 송 속도가 높은 데 반해 

4.0은 력 소비가 작다. 방향안내 시스템 데이터 제어부

에서는 블루투스 통신으로 받은 데이터를 모터 회  제어

부와 디스 이 처리부로 필요한 데이터로 변환하여 보

낸다. 아래의 [그림-2]는 방향안내 시스템의 하드웨어 구

성을 나타낸다.

[그림-2] 방향안내 시스템 구성도

3. 방향안내 시스템의 소 트웨어

3.1. 소 트웨어 구성

  본 연구에서는 입력/연산 처리부에서 사용자의 입력을 

받기 해 안드로이드 OS를 설치한 터치 디스 이 보

드를 사용한다. 그리고 Android Studio Tool을 이용하여 

Java Language 기반의 안드로이드 애 리 이션을 개발 

 설치를 하 다. 아래의 [그림-3]은 방향안내 시스템 애

리 이션의 인터페이스를 나타낸다. 이 안드로이드 기반 

애 리 이션은 Google Maps API[1]를 이용하여 구  지

도를 화면에 나타내고, Googgle Maps 서버에서 사용자가 

입력한 목 지의 도와 경도의 데이터를 받는다. 한 

도/경도 데이터를 이용하여 목 지의 각도와 거리를 연산

하여, 연산된 데이터를 블루투스 통신으로 데이터 제어부

에 송신한다.

[그림-3] 방향안내 시스템 UI 구조

3.2. 도와 경도를 이용한 연산 알고리즘

  본 연구에서는 출발지와 목 지간의 각도와 거리를 얻

기 해 Google Maps API[1]를 이용하여 받은 도와 경

도의 데이터를 이용한다. 방향안내 시스템을 기 으로 좌

표(0,0)으로 정하여 목 지와의 도 차를 삼각형의 높이, 

경도 차를 삼각형의 변으로 한다. 피타고라스의 정의를 

이용하여 변 길이의 제곱과 높이의 제곱 합의 2의 제곱
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근을 연산한다. 그리고 연산한 결과 값을 도(degree)에서 

km 단 로 변환하기 해 4,000km(약 지구의 둘 )/360도

(degree)를 곱하여 두 지 사이의 실제 거리를 구한다. 

한 변 길이를 높이로 나  값의 arc tangent 값을 연산

하여  삼각형의 각도를 구한다. [그림-4]는 두 지 간의 

도 차와 경도 차를 이용하여 삼각형을 나타낸 것이다.

[그림-4] 도 차와 경도 차의 삼각형

4. 결과

4.1. 시제품 

  아래의 [그림-5]는 방향안내 시스템의 구 된 시제품 모

형을 나타낸다. 입력/연산 처리부의 안드로이드 보드를 이

용하여 입력을 하고, 디스 이 처리부의 DOT 

MATRIX DISPLAY LED에 목 지의 명칭과 목 지와의 

거리가 표시된다. 한 디스 이 처리부 아래 기둥 내부

의 모터 회  제어부에 의해 디스 이 처리부의 DOT 

MATRIX DISPLAY LED가 회 하여 목 지의 방향을 

안내한다. 입력/연산 처리부 뒤에 데이터 제어부의 메인보

드와 블루투스 모듈을 설치한다. 시제품을 작동한 결과 입

력에 따라 정상 으로 서보모터가 회 하여 방향을 안내

하고, DOT MATRIX DISPLAY LED에 목 지의 명칭과 

거리가 나타난다.

[그림-5] 방향안내 시스템 모형 모델

4.2. 향후 계획

  본 연구에서는 2차원 지도를 보면서 방향을 쉽게 찾도

록 도와주는 공간  방향 안내 시스템을 개발 하 으며, 

재 국내외에 설치되어 있는 이정표의 안내 가능한 방향

의 수가 제한 이라는 것과, 새로운 장소에 한 추가  

수정에 한 불편 등의 단 들에 한 방안을 제시하 다.  

   앞으로 방향 안내 뿐 만 아니라 빅 데이터를 이용하여 

방향안내 시스템과의 통신을 통해 최단 거리 길 탐색 연

구와 차량 네비게이션과 연동하여 교통 방향 안내에 한  

연구도 추가로 진행 할 것이다. 
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