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1. 서론

장애 또는 고령으로 정상적인 보행에 어려움을 겪

는 보행 약자는 전동휠체어 등 보행 보조 장치―이

하 소형 이동 로봇―를 이용한다[1]. 이러한 소형 이

동 로봇은 노면 상태가 좋은 이동 환경에서의 운용

을 기반으로 하고 있어 계단, 노면 포장 상태, 포트

홀, 노면의 요철 등의 이동 환경은 소형 이동 로봇

의 직진을 방해하는 요소이다[2, 3]. 계단은 안전상

의 문제로 진입할 수 없으므로 사전에 이를 검출하

여 소형 이동 로봇이 그 영역을 피하는 방법이 제안

되었다[3]. 소형 이동 로봇의 도착 위치 정확도 개선

을 위해 IMU와 오도메트리(odometry)를 이용한 방

법도 제안되었다[4].

기존의 방법은 이동 로봇의 정확한 전진을 기반으

로 한다. 하지만, 포장 상태, 포트홀, 요철 등 계단을

제외한 이동 환경은 자율 또는 반자율 주행이 가능

한 소형 이동 로봇의 정확한 직진을 방해하는 요소

이다. 이러한 이동 환경은 소형 이동 로봇의 이동

방향을 의도와 다르게 변경한다. 자율 또는 반자율

이 가능한 소형 이동 로봇은 사전 정의된 목표 지점

으로 이동할 때 직진의 안정성이 중요한 요소이다.

본 논문에서는 ROS 환경에서 IMU 센서값을 이

용하여 노면의 상태에 따른 이동 방향의 변경을 감

소시켜 소형 이동 로봇이 안정적으로 직진하는 방법

을 제안한다.

2. 소형 이동체의 직진 안정성 향상 방법

ROS(robot operating system)은 로봇 제어와 응

용 프로그램 개발을 위한 라이브러리와 도구를 제공

한다. 로봇은 동작 환경 인식을 위해 위치, 속도, 가

속도, 거리 등 다양한 센서를 장착하고 있고, ROS는

이 센서들이 감지한 센서 값을 토픽(topic)이라는 통

신 방법을 이용하여 ROS 응용 프로그램에게 전달

한다.

ROS 기반의 이동 로봇은 자세 제어 및 이동 상황

인식을 위해 IMU 센서를 사용하는 경우가 많다.

IMU(inertial measurement uni)는 가속도, 각속도

값을 검출하고, 로봇 응용 프로그래밍이 이 값을 이

용하여 로봇의 롤(roll), 피치(pitch), 요(yaw) 값 등

로봇의 자세를 인식할 수 있게 한다.

본 논문에서 제안하는 직진 안정성 향상 방법은

로봇의 회전 이동이 완료되고, 직진이 시작되는 시
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노면 환경에서 ROS2 기반 터틀봇3를 직진 이동시키는 실험을 하였다. 실험 결과는 본 논문에서 제
안한 방법이 ROS2 기반 소형 이동체의 직진 안정성 향상에 효과가 있음을 보였다.
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점의 요 값을 직진을 위한 설정값으로 하고, 직진할

때 요 값의 변화가 사전 설정된 범위 내에 유지될

수 있도록 로봇의 이동을 제어하는 것이다. 그림 1

은 본 논문에서 제안하는 직진 안정성 향상을 위한

알고리즘이다.

(그림 1) 로봇의 직진 안정성 향상 알고리즘

본 논문에서 제안한 방법이 로봇의 직진 안정성

향상에 효과가 있음을 보이기 위한 실험은 ROS2

기반 터틀봇3에서 그림 1의 알고리즘을 구현한 노드

와 하향 계단, 엑세스플로어에 설치된 시스템 박스,

불규칙한 노면 환경에서 진행이 되었다. 앞서 기술

한 실험 환경에서 터틀봇3의 직진 안정성 실험 결과

는 본 논문에서 제안한 방법이 소형 이동 로봇의 직

진 안정성 향상에 효과가 있음을 보였다.

3. 결론

다양한 목적의 보행 또는 주행 보조 장치가 전동

화되고 있고, 이를 제어하기 위한 소형 컴퓨터가 활

용되고 있는 환경에서 자율 주행 등 다양한 응용에

서 이동 로봇의 직진 안정성이 중요하다. 본 논문에

서는 IMU 센서값을 이용하여 직진 안정성 향상 방

법을 제안하였고, 이 방법을 구현한 ROS2 노드를

실행한 ROS2 로봇이 제한된 환경에서 만든 다양한

주행 노면 상태에서 직진 안정성이 향상됨을 보였

다. 추후 연구 과제는 회전의 정확도를 높이는 방법

을 적용하고, 자율 주행에 강화학습을 적용하는 것

이다.
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