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요       약
 지 의 농산업 기술발 에서 발생하는 사회  갈등을 방지 할 수 있는 기술 신의 일종으로 무인 시

스템을 탑재한 미니로 의 개발에 해 연구한다. 해당 로 은 모바일 5축 매니퓰 이터 형태를 기반

으로 하여 험지에서 이동하기 해 궤도바퀴를 이용하 고 웹 서버와 자율주행 기술로 일련의 무인 

시스템을 구축하 다.

1. 서론

   도시화와 FTA 등에 의해 계속해서 축되어 온 우리

나라 농가는 국내외  사정으로 인해 그 환경이  더 

어려워지고 있다. 하지만 이를 해결하기 해 등장한 스마

트 팜과 식물공장들은 기비용의 장벽으로 인해 다수

의 소규모 세농민들에게는 실 으로 받아들이기 어

려웠고 오히려 거  자본을 가진 기업들이 농산업에 뛰어

들게 만드는 원인이 되고 있다. 이는 기업이 할인마트를 

통해 골목상권에 진출해 유통업이 수치 으로 발 한 것

처럼 보이지만 그 이면에는 재래시장과 재래상인이 가져

가던 이윤의 상당 부분이 자본의 이익으로 환된 것처럼, 

농산업의 이윤이 차 세농민이 아닌 기업의 이익으로 

환될 가능성이 있는 것이다.

   이러한 사회  갈등을 사 에 방지하기 해서는 세

농민들에게도 용 될 수 있는 기술 신이 이 져야 하며 

이에 우리는 농업에 한 기술발 을 해 선결되어야 하

는 세 가지 선행조건을 세웠다. 첫째, 기 발생비용과 구

동 유지비용이 렴할 것. 둘째, 다기능  운용이 가능할 

것. 셋째, 소규모의 경작지에 용 가능 할 것. 이에 우

리는 무인 시스템을 탑재한 다기능 농업 미니로 의 개발

을 목표로 하게 되었다.

2. 작품 소개

   우리가 개발한 로 은 기능 수행을 담당하는 미니로

과 거 으로 사용되는 스테이션으로 나뉜다. 미니로 은 

평시에는 스테이션에 정박되어 있다가 임무를 받으면 출

동하여 밭 체에 한 일  작업을 진행하거나 몇몇 

작물에 해서만 개별  기능수행을 하게 된다. 미니로

은 다기능을 수행하기 해 매니퓰 이터와 모듈화를 거

쳐 설계되었고, 모듈은 무선으로 제작하여 스테이션에서 

자동 교체가 가능하게끔 하 다. 재 물 주기 모듈, 농약 

살포 모듈, 토양 환경 정보 수집 모듈을 제작하 고 작물 

수확 모듈, 비료 뿌리기 모듈은 제작 에 있다. 이 게 

모듈화를 통해 모듈만을 추가 설계하여 소형의 단일로

이지만 다양한 기능을 수행 할 수 있게 하 다. 스테이션

은 모듈의 내용물이나 미니로 의 배터리를 충  해주고, 

모듈을 교체해주는 기능을 지니게 된다. 이 모든 과정은 

모두 무인 시스템에 의해 작용되며 사용자는 이 모든 작

업을 웹 서버를 통해 원격으로 처리 할 수 있게 된다. 웹 

서버에서는 미니로 의 스 을 설정하여 날짜별로 임무

를 부여하거나, 재 미니로 의 상태와 임무 수행 반에 

한 정보를 얻을 수 있다. 한 Camera View 페이지에

서는 작물을 실시간으로 측할 수 있어 사용자가 원거리

에서도 육안으로 작물의 상태를 확인 할 수 있게 하 다.
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< 체 구상도 / 안도 >

3. 작품 내용

   시스템 총 구성도와 스테이션  미니로 의 동작 알

고리즘은 아래와 같이 구성되었다.

< 그림 1.시스템 총 구성도 >

< 그림 2.스테이션 동작 순서도 >

< 그림 3.미니 로  동작 순서도 >

일련의 무인 시스템을 설계하기 해 자율주행과 웹 서버

를 제작하 고 그 특징과 설명은 아래와 같다. 
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< 그림 4.자율주행 메커니즘 설계 개략도 >

- DB에 장된 구간별 간격을 Encoder가 모터 회 수를 

검출하여 실시간 비교

- 고랑 주행 시 상처리로 윤곽선 그래  사이의 칭 

심 을 찾아 바퀴 모터의 PWM 속도를 보정하여 직선

주행을 보완

- 코 에는 마그네틱 자석을 박아 Reed SW로 신호를 읽

어 들여 회 각을 보정

< 사진 1. 외선 카메라 주/야간 상처리 실험>

- 노란색 역이 이랑이라고 가정했을 시 상처리 시 

(Haugh Transform 근거)

- 낮과 밤 모두 구동 할 수 있게 IR Lamp와 외선 카메

라 채용

< 사진 2. Status Page >

< 사진 3. Schedule Page >

- Node.js로 구축된 서버 홈페이지에서 미니로 을 원격

제어

- 미니로 의 재 배터리 잔량, 동작 모드, 센서 값을 UI 

형태로 제공

- 날짜, 기능 선택 후 약하여 로 을 스 링

- Camera 페이지에서 작물을 육안으로 실시간 측 가능
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