
212  로봇공학회 논문지 제2권 제3호 (2007.9)  

 
 

퍼지 위험지수에 의한 이동로봇의 물체 추적 및 장애물 
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Abstract This paper proposes a method of avoiding obstacles and tracking a moving object 

continuously and simultaneously by using new concepts of virtual tow point and fuzzy danger factor for 

differential wheeled mobile robots. Since differential wheeled mobile robot has smaller degree of 

freedom to control and are non-holonomic systems, there exist multiple solutions (trajectories) to 

control and reach a target position. The paper proposes 'fuzzy danger factor' for obstacles avoidance, 

'virtual tow point' to solve non-holonomic object tracking control problem for unique solution and three 

kinds of fuzzy logic controller. The fuzzy logic controller is policy decision controller with fuzzy danger 

factor to decide which controller's result is more valuable when the mobile robot is tracking a moving 

object with obstacles to be avoided. 
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1. 서  론 

 

차동 바퀴형의 이동로봇은 나란한 두 개의 구동 바퀴와 

로봇 몸체를 지탱해 줄 1~2개의 보조바퀴로 구성되며 두 

개의 구동 바퀴를 이용해 자율 이동이 가능한 로봇이다. 두 

바퀴의 속도 차를 이용해 회전 및 곡률주행 등의 자유로운 

주행이 가능하고 실제 로봇 제작의 편의성과 제작 후 쉬운 

이동성 및 이식성 등의 특징으로 인해 많은 학술 연구가 

있어 왔다. 하지만 로봇을 제어 할 수 있는 자유도 (2개의 

구동축) 보다 로봇에 의해 표현되어지는 자유도 (x-y 평면 

위치 및 회전)가 더 많아 (Non-holonomic) 제어의 복잡성이 

크다는 단점이 있다. 

이 차동 바퀴형 이동로봇을 이용한 연구 분야로는 자기 

위치 추정[1-3]
, 경로 설정[4]

, 영상 기반 제어분야[5-7]
, 경로 

추종[5,17]
, 물체 추적[8-11,16]등이 있으며 그 중 물체 추적 분야는 

로봇이 움직이는 어떤 특정 물체를 조작하려 한다든지 

아니면 그 물체와 상호 작용을 해야 할 경우 그 물체의 

움직임을 어떻게 따라가야 하는지에 대한 문제를 다룬다. 

예를 들어 어떤 물체를 사람 으로부터 건네 받아야 할 경우 

로봇은 그 물체를 향에 접근 및 추적을 해야 한다. 또한 

리더 (Leader)를 따라 다른 곳으로 움직여야 할 경우에도 

따라가야 할 리더를 추적해야만 한다. 

기존에 다루어 졌던 연구 중 물체 추적에 주로 쓰이는 

방식은 Potential Field Method (PFM)
[16]
 방식으로 현재 로봇의 

위치에서 로봇이 찾아가야 하는 목적지에 대한 인력 정도를 

벡터로 표현하며 장애물에 대해서는 반작용 힘 벡터를 

적용해 추적하는 방식이다. 그러나 이 이론은 시작점과 
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도착점에 대한 인력 벡터와 장애물의 반작용 벡터를 전역 

좌표계로 연산을 수행 해야 하기 때문에 도착점과 시작점, 

그리고 장애물들에 대한 전역 좌표 정보가 필요하다. 때문에 

이 알고리즘을 적용하기 위해서는 미리 만들어진 지도 

정보를 필요로 한다. 또한 추적 해야 하는 물체가 정지되어 

있다는 가정하에 세워진 이론으로 실시간으로 움직이는 

물체 추적과 위치를 모르는 장애물에 대한 회피에는 

부적합하다. 

기존의 이 Potential Field Method의 단점을 보완하여 

움직이는 물체에 대해서도 추적이 가능하도록 하는 방식이 

Dynamic Goal Potential Field Algorithm (DGPF)
[11]
 이다. 이 

알고리즘은 이동물체의 움직이는 범위가 작을 경우 기존 

PFM 방식을 사용하여 추적을 진행 하지만 이동물체의 이동 

거리가 클 경우 이동한 물체의 위치에서 기존 PFM 

알고리즘을 다시 수행하여 경로를 재설정 하도록 하는 

방식이다. 그러나 경로 재 설정 시 예측 경로 상에 임의의 

점을 무작위로 찍어 기존의 PFM을 수행해 나온 여러 경로 

중 짧은 거리를 선택하여 주행해야 한다. 이러한 방식은 

PFM 알고리즘을 재 수행해야 하는 시점을 이동 물체의 

움직인 거리 정도에 따라 선택을 해야 하며 그 기준이 

모호하다. 또한 그 기준 이하로 움직이는 물체에 대해서는 

기존에 계산된 경로를 쓰기 때문에 최종 추적 결과좌표에 

어느 정도 오차가 생길 수 있으며 경로 재설정 동작 중 예상 

경로상의 무작위 점 추출기준에 있어서의 모호성과 예상된 

여러 경로 중 가장 짧은 거리를 계산해 내야 하는 단점이 

있다. 또한 기본적인 아이디어가 PFM을 기반으로 하기 

때문에 실시간으로 움직이는 물체에 대한 추적을 할 수 

있는 것을 제외하고는 전술 했던 PFM이 갖고 있는 단점을 

여전히 가지고 있다. 

이동로봇과 같은 비선형 시스템의 제어를 보다 쉽고 

간편하게 해결 하려는 움직임이 바로 퍼지 제어 

방식이다[18]
. 논문 [18]에서는 2대의 이동 로봇을 이용해 

한대의 로봇이 다른 선두 로봇을 추적하는 방식으로 

제안 하였으며 여기에 쓰인 퍼지제어기의 퍼지규칙은 

선두 로봇의 현재 조향각과 추적하는 로봇의 현재 

조향각을 제어 입력으로 필요로 한다. 이때 각 로봇의 

조향 각은 전역 좌표를 기준으로 한 조향각으로 각 

로봇에 대해 정기구학 연산을 통한 전역좌표 연산 

기능이 알고리즘 구현 시 필요하다. 이러한 방식은 각 

로봇의 바퀴에 부착된 엔코더 및 바퀴의 반지름, 바퀴 

간격 등의 치수 정보를 바탕으로 전역 좌표계 연산을 

수행하므로 로봇 이동시 생기는 바퀴의 미끄러짐 

현상과 실 치수 오차에 의한 좌표 오차 누적 등의 

단점이 존재 한다. 

그림 1.1. 추적 주행 시 경로 설정 문제 (a), (b), (c) 

 

본 논문에서는 이동로봇의 물체 추적과 장애물 회피를 

동시에 수행이 될 수 있도록 하는 퍼지 제어기와 물체 추적 

시 위에서 언급된 몇 가지 문제들을 해결할 수 있는 

제어기를 제안 한다. 

물체 추적 시 발생 할 수 있는 장애물에 대한 회피와 

물체 추적 주행을 동시에 효과적으로 수행 할 수 있도록 

장애물의 위치에 따라 그 위험성을 판단 할 수 있는 척도인 

퍼지 위험지수 (Fuzzy Danger Factor)라는 요소를 두어 추적 

주행과 회피 주행을 제안한다. 퍼지 위험지수는 로봇을 

기준으로 장애물의 위치와 거리에 따라 그 위험도를 

0.0~1.0사이의 값으로 출력을 하는데 장애물과의 충돌 

위험이 클수록 1.0에 가까운 값을, 그리고 충돌 위험이 

작을수록 0.0에 가까운 값을 출력하게 된다. 로봇이 전진 

주행을 하고 있을 경우 같은 거리에 있는 장애물이라 

할지라도 좌우 측방에 위치한 장애물 보다 정면에 있는 

장애물의 위험도가 크도록 한다. 

추적 주행 시 로봇의 주행 경로 설정과 경로 추종문제 

있어서는 가상 견인점 (Virtual Tow Point)방식을 제안하여 

해결 하였다. 

먼저 그림 1.1의 (a)에서와 같이 이동 로봇이 자신의 

오른쪽에 위치하는 목표물을 추적 주행해야 한다고 가정할 

때 기존에 쓰이던 Potential Field Method의 경우 로봇이 

목표물을 향에 움직여야 할 벡터인 )(qF 만을 제공한다. 

때문에 이동로봇을 해당하는 목적지까지 움직일 수 있는 

경로는 그림 1.1 (b)와 같이 무수히 많으며 각 경로 생성과 

최단거리 연산 및 생성된 경로추종을 위한 추가적인 

알고리즘이 필요할 뿐만 아니라 로봇이 현재 주행 중인지 

혹은 정지되어 있는 상태 인지에 따른 추가적인 처리 

작업도 필요 하게 된다. 그러나 그림 1.1 (c)와 같이 로봇에 

실제로 존재 하지 않는 가상의 견인점을 만들어 이 

견인점과 목표물을 끈으로 연결하여 목표물이 이동 로봇을 

마치 끌어가는 것처럼 할 경우 끌어가는 힘에 의해 

움직이는 로봇을 퍼지 제어기를 이용해 구현 하게 되면 그 

해는 한 가지만 존재 하게 되므로 로봇의 경로 설정과 경로 

추종 문제를 쉽게 해결 할 수가 있게 된다. 
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그림 2.1. 이동 로봇의 좌표계 구성 

 

 

그림 2.2. 센서에 의한 전방 탐지 

 

2. 로봇 및 센서 구성 

 

그림 2.1은 가상 견인점을 포함한 이동 로봇의 기본적인 

좌표계를 나타내고 있으며 추적 물체는 이동 로봇을 

기준으로 한 좌표를 가진다. 이 좌표 정보는 로봇에 

부착된 스테레오 카메라를 이용해 수신하게 되며 가상 

견인점 좌표와의 차이 값이 추적 제어기의 입력으로 들어 

가게 된다. 

그림 2.2는 로봇에 부착된 Range-Sensor의 전방 탐지를 

나타내고 있으며 SICK사의 LMS200 레이저 센서를 

사용하였다. 

 

3. 퍼지 제어기 구성 

 

3.1 가상 견인점을 이용한 물체 추적 퍼지 제어기 

서론에서도 이야기 했듯이 차동 바퀴를 이용한 이동 

로봇은 로봇 동작에 의해 표현되는 자유도 보다 제어가 

가능한 제어도가 작다 (Non-holonomic System). 즉 평면을 

움직이는 이동로봇은 현재 로봇의 x 축 및 y 축 좌표점의 

위치와 로봇의 앞쪽이 어디를 향하고 있는가 하는 방위각 

값으로 표현 된다. 하지만 로봇에 의해 제어될 수 있는 것은 

바퀴 두 개뿐이다. 때문에 지정된 위치 와 각도로의 

이동하는 방법은 무수히 많다. 

물체 추적 제어기에서는 이러한 복잡한 제어를 간단하게 

풀 수 있도록 퍼지 제어방식과 실제 로봇에는 존재 하지 

않는 가상의 견인점을 만들어 추적하고자 하는 물체에 의해 

로봇이 마치 끌려가는 것처럼 퍼지 룰을 만들어 해결 

하였다. 

그림 2.1에서는 로봇을 기준으로 한 가상 견인점 및 추적 

물체에 대한 좌표를 표현 하고 있으며 가상 견인점은 

임의의 길이 L [m]를 갖는다. 

본 논문에서 제안하는 퍼지 제어기 방식은 그림 

3.1에서와 같은 2개의 입력과 2개의 출력을 갖는 제어기의 

형태를 띤다. 사용된 퍼지 추론 방식은 Min-Max 기법을 

사용하였으며 비-퍼지화에는 무게 중심법을 사용하였다. 

x
e
와 y

e
는 가상 견인점 

),0( L
을 기준으로 했을 때 

추적하고자 하는 물체와의 에러 값으로 다음과 같이 계산될 

수 있다. 

 

Lye
objy
−=                        (1) 

 

objx
xe =                        (2) 

 

이 두 개의 에러는 실제 수치적 값을 지니는 Crisp값으로 

퍼지 추론 엔진에 의해 평가되기 전에 퍼지화 과정을  

 

 
그림 3.1. 물체 추적 퍼지 제어기 구성 

 

 
그림 3.2. 추적 제어기 입력에 대한 퍼지 소속 함수 

 

 
그림 3.3. 추적 제어기 출력에 대한 퍼지 소속 함수 
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거쳐야 한다. 그림 3.2에서는 이 퍼지 제어기의 입력 값에 

따른 퍼지화를 위한 퍼지 소속 함수 (Fuzzy Membership 

Function)를 나타내고 있으며 단위는 미터[m]이다. 

그림 3.3은 이 물체 추적 제어기의 출력에 대한 퍼지 소속 

함수를 나타내고 있으며 출력 값 
TL

w 와 
TR

w 는 각각 두 

바퀴에 대한 각속도 값 ([rad/s])으로 출력된다. 

이제 두 개의 에러 입력 
x

e , 
y

e 에 대한 적절한 두 

바퀴의 각속도 값을 만들어 내줄 퍼지 룰이 필요하다. 퍼지 

룰은 다음과 같은 방식으로 만들었다. 

만약 
x

e 와 
y

e 값이 '0' (ZE)이라면 로봇의 가상 견인점과 

추적해야 할 물체는 같은 위치에 있으므로 두 바퀴의 

각속도 값은 모두 '0' (ZE)의 값을 가지게 된다. 그러나 이때 

x
e 는 ZE이고 

y
e 값이 양의 값을 가진다면 로봇은 전진 

동작을 수행해야 한다. 이 
y

e 값이 클 경우 (PB) 추적해야 

하는 물체는 멀리 떨어져 있으므로 빠른 속도로 전진을 

하여야 하고 
y

e 값이 작을 경우 (PS) 상대적으로 느린 

속도로 접근을 하면 될 것이다. 

 값이 '0'이 아닌 값을 갖게 되면 이때 로봇은 방향 전환을 

동작이 필요 하며 
x

e 가 양의 값일 경우 (PB 혹은 PS)에는 

우회전을 하여야 하며 
x

e 가 음의 값일 경우 (NB 혹은 NS) 

로봇은 좌회전을 해야 한다. 

위에서 설명한 방식대로 양쪽 바퀴에 대한 각각의 각속도 

(
TL

w , 
TR

w )출력을 퍼지 룰로 표현 하게 되면 표 3.1과 같이 

나타낼 수 있다. 

퍼지 룰을 만들 때 추적 물체가 로봇 전방에 있을 

경우는 위에서 설명한 방식대로 움직이면 물체 추적에 

문제가 없다. 하지만 만약 추적 물체가 로봇 바로 뒤에 

있을 경우 로봇이 후진을 하게 되면 물체와 충돌 할 

가능성이 있으며 이동 물체 인식에 있어서도 불리하기 

때문에 이때에는 로봇이 좌회전 먼저 수행한 뒤 추적 

하도록 퍼지 룰을 설계 하였다. 

 

표 3.1. 추적 제어기의 왼쪽/오른쪽 바퀴에 대한 퍼지규칙 

 

 
그림 3.4. LMS200 센서 탐지 특성 

 

3.2 장애물 회피 퍼지 제어기 

장애물 회피 제어기 역시 퍼지 제어기를 이용하여 

구현하였다. 

장애물 탐지를 위해 'SICK'사의 Range-sensor를 사용하여 

로봇 전방 -90°~+90°사이의 범위를 탐지해 내며 1[mm] 

정밀도로 8.191[m]까지 탐지가 가능하도록 설정 하였다. 

그림 3.4는 사용된 센서의 탐지 특성을 나타내며 오른쪽을 

0°로 시작하여 왼쪽 방향으로 180° 까지 레이저를 이용해 1° 

단위로 거리를 측정하게 된다. 그러나 실제 로봇에 사용된 

탐지 방식은 전술 했던 것처럼 그림 2.2와 같이 로봇 정 

중앙을 0°로 기준하기 때문에 센서로부터 들어오는 

데이터의 각도 정보를 변형하여 사용한다. 

본 논문에서는 장애물 회피 제어기의 설계에 있어서 

구현의 용이함과 편의를 위해 다음과 같은 몇 가지 

전제조건을 갖도록 한다. 

 

1) 정지해 있는 정적 장애물에 대한 회피 제어기이다. 

2) 물체 추적 시 로봇의 주된 동작은 약간의 방향 전환이 

있는 전진 진행 방향으로 간주한다. 

 

제안하는 장애물 회피 퍼지 제어기는 2개의 입력과 2개를 

출력을 내는 제어기로 2개의 입력은 센서로부터 오는 

정보로써 한 개는 각도 값 
obs

θ , 그리고 한 개는 그 각도에 

대한 장애물까지의 거리 값 
obs

d 이다. 이 제어기에서 나오는 

출력 값은 물체 추적 제어기와 마찬가지로 양쪽 바퀴에 

대한 각각의 각속도 
AL

w , 
AR

w 이며 출력에 대한 비-퍼지화 

(각속도 출력) 소속 함수는 물체 추적 제어기에서 설명한 

그림 3.3과 같다. 

 

 
그림 3.5. 장애물 회피 퍼지 제어기 구조 
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그림 3.6. obs
d

에 대한 소속 함수 

 

 

그림 3.7. obs
θ

에 대한 소속 함수 

 

표 3.2. 회피 제어기의 왼쪽/오른쪽 바퀴에 대한 퍼지규칙 

 
 

그림 3.5는 이 장애물 회피 퍼지 제어기에 대한 구조를 

나타내고 있으며 그림 3.6은 입력 
obs

d 에 대해, 그리고 그림 

3.7에서는 입력 
obs

θ 에 대한 퍼지화에 필요한 퍼지 소속 

함수의 모양을 나타내고 있다. 

퍼지 룰 작성에는 위에서 서술한 전제 조건 (1), (2)에 

근거해 제작 하였다. 장애물이 왼쪽 (NB, NS) 방향에 

있을 경우 로봇은 오른쪽 방향으로 방향 전환을 하면 

되며 이때 조건 (2)에서 의해 왼쪽 전방에 대한 장애물은 

우회전을 포함하는 전진을 하면 되고 오른쪽에 나타난 

장애물은 반대로 좌회전을 포함한 전진을 하면 된다. 

장애물이 정확히 정 중앙에 나타났을 때에는 우회전을 

포함한 전진을 이용해 회피하도록 퍼지 룰을 제작 

하였다. 

 

3.3 주행 선택 퍼지 제어기 

주행 선택 퍼지 제어기는 로봇의 주행 중에 접근 하게 

되는 장애물의 정보를 바탕으로 물체 추적 제어기에서 나온 

두 바퀴에 대한 각속도 결과 값 
TL

w , 
TR

w 와 장애물 회피 

제어기에서 나온 각속도 결과 값 
AL

w , 
AR

w 을 장애물의 

위험도에 따라 조합하여 최종 출력 
L

w , 
R

w 을 만들어 내게  

그림 3.8. 장애물의 위치와 거리에 따른 위험도 

 

 
그림 3.9. 추적/회피 제어기가 포함된 전체 구성 

 

된다. 주행 선택 제어기에 의해 생성된 
L

w , 
R

w 값은 

최종적으로 바퀴의 각속도 값으로 활용될 수 있는 실질적인 

제어 출력 값이 된다. 

그림 3.8은 로봇을 기준으로 장애물의 위치와 거리에 

따라 그 퍼지 위험지수가 어떻게 분포되는지에 대한 예시를 

보여주고 있다. 실제 장애물의 퍼지 위험지수는 퍼지 

제어기를 통해 그 값이 0.0~1.0범위의 연속적인 값으로 

나타나게 되며 로봇이 추적 주행 중 장애물을 만났을 때 

회피 주행제어기의 출력 값을 얼마나 반영할 것인지에 대한 

근거를 제시해 준다. 

그림 3.9는 전술했던 물체 추적 제어기와 장애물 회피 

제어기가 모두 포함한 전체 구성도 이며 중심부 빗금 친 

사각형 내부가 주행 선택 제어기이다. 

이 주행 선택 제어기는 장애물 회피 제어기와 같은 

입력 인 장애물과의 각도 값 
obs

θ 와 장애물까지의 거리 

obs
d 를 받게 되며 그 출력은 퍼지 위험지수를 나타내는 

값으로 출력된다. 
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표 3.3. 퍼지 위험지수 출력을 위한 퍼지규칙 

 
 

 
그림 3.10. 퍼지 위험지수 출력 퍼지 소속 함수 

 

기본적인 동작 원리는 그림 3.8과 같이 입력된 장애물의 

위치에 따라 그 위험성을 판별하여 장애물과의 충돌 위험이 

클 경우 장애물 회피 제어기의 출력 값인 
AL

w , 
AR

w 에 

비중을 높게 주며 반대로 장애물과의 충돌 위험이 작을 

경우 물체 추적 제어기의 출력 값인 
TL

w , 
TR

w 에 비중을 

두어 최종 출력 
L

w , 
R

w 을 만들어 내보내게 된다. 

주행 선택 제어기의 입력은 장애물 회피제어기의 입력과 

동일하므로 입력 값 
obs

d 와 
obs

θ 에 대한 퍼지 소속 함수는 

그림 3.6 및 그림 3.7과 같다. 

표 3.3은 퍼지 위험지수 출력을 위한 퍼지 룰을 나타내고 

있으며 장애물이 로봇에 가까이 있을수록 그리고 측면 

보다는 정면 쪽에 있을수록 그 위험도가 크다는 것을 알 수 

있다. 이는 장애물 회피 제어기에서 전제했던 (2)항목에 

의한 것으로 물체 추적의 주행은 대부분 전진주행이라는데 

기인 한다. 

그림 3.10은 주행 선택 제어기의 출력인 퍼지 위험지수의 

비-퍼지화를 위한 퍼지 소속 함수 이며 ZE에 가까울수록 

장애물의 충돌에 안전하며 PB에 가까울수록 충돌위험이 

크다는 뜻이다. 그림에서 알 수 있듯이 그 값은 0~1 

사이의 값을 갖는다. 즉 안전할수록 '0'에 가까운 

Crisp값이 나오며 '1'에 가까울수록 위험 하다는 의미이다. 

이 특성을 이용하여 주행 선택 제어기 에서는 다음과 

같은 방식으로 로봇의 바퀴제어를 위한 각속도 값을 

최종적으로 산출해 낸다. 

 

FDFwFDFww
AT LLL
*)1(* +−=  (3)

FDFwFDFww
AT RRR
*)1(* +−=  (4)

 
그림 4.1. 원운동을 하는 물체 추적 시뮬레이션 

 

 
그림 4.2. 무작위 운동을 하는 물체 추적 시뮬레이션 

 

 
그림 4.3. 장애물 회피/추적 시뮬레이션 

 

4. 시뮬레이션 및 실험 결과 

 

그림 4.1-4.2는 각각 원운동과 무작위 운동을 하는 

이동물체에 대한 시뮬레이션 추적 결과 궤적을 나타내고 

있으며 그림 4.3은 특정 위치의 물체로 추적 주행시 로봇  
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그림 4.4. 물체 추적에 대한 실제 실험 결과 

 

 
그림 4.5. 장애물 회피/추적 주행에 대한 실제 실험 결과 

 

 
그림 4.6. 2개 장애물이 있는 환경에서의 회피/추적 

주행에 대한 실제 실험 결과 

 

전방에 위치한 장애물에 대한 회피 궤적의 시뮬레이션 

결과를 보여주고 있다. 

그림 4.4은 실제 로봇을 이용해 무작위로 움직이는 

물체에 대한 추적 결과를 나타내고 있으며 그림 4.5은  

 
그림 5.1. 실험에 사용된 로봇 

 

시뮬레이션 결과인 그림 4.3과 같은 환경에서의 실제 

실험 결과를 보여주고 있다.  

그림 4.6는 2개의 장애물이 있는 환경에서의 물체 추적과 

장애물 회피에 대한 결과를 보여주며 물체가 장애물을 

지나쳐 갈 경우 로봇은 이 장애물들을 피해 계속적으로 

물체를 추적 주행하는 것을 볼 수 있다. 

 

5. 결론 및 연구방향 

 

실시간으로 움직이는 이동 물체에 대한 추적 및 장애물에 

대한 회피 주행이 가능하도록 하는 퍼지 제어기를 제안 

하였다. 또한 눈으로 쉽게 확인이 가능한 3D 시뮬레이션 

툴을 개발하여 제안된 퍼지 제어기의 동작을 컴퓨터상에서 

모의로 실험한 후 실제 로봇에 이식하여 그 결과를 

보았으며 장애물 위치와 거리에 따른 퍼지 위험지수를 

이용해 성공적으로 추적과 회피 주행의 동시 수행이 가능 

하였으며 가상 견인점 방식의 추적 주행 알고리즘을 

사용하여 보다 쉽게 추적 경로 생성 및 경로 추종문제를 

해결하였다. 

그러나 실험과 시뮬레이션 도중 몇 가지 문제점이 

발견되었으며 다음과 같다. 

 

1) 추적하려는 물체와 장애물이 비슷한 위치에 있을 경우 

추적 문제 

2) 추적 제어기와 장애물 회피 제어기의 출력 값이 정 
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반대가 되도록 하는 장애물과 추적물체의 위치가 

존재하며 우연히 이 위치의 조합이 생길 경우 로봇이 

제대로 움직이지 않고 미동만 하는 현상 

 

첫 번째 문제의 경우 장애물과 추적물체가 비슷한 위치에 

있음으로 해서 발생되는 문제로 물체 추적제어기와 

장애물회피 제어기의 출력이 서로 모순 되는 현상이다. 이런 

현상은 장애물과 추적 물체의 거리가 어느 정도 이하로 

가까이 있을 경우 추적을 중단하도록 하여 해결이 가능 

하였다. 두 번째 문제는 물체 추적 제어기와 장애물 

회피제어기의 출력이 서로 정 반대의 값을 내고 이때 

위험도가 0.5부근의 출력을 내게 만드는 장애물과 

추적물체의 위치가 존재 하였다. 이때 추적 물체의 위치의 

변동으로 로봇의 정지를 벗어 날 수 있지만 이런 우연한 

조합을 피해갈 수 있도록 하는 알고리즘 상의 보완작업이 

필요하다. 

또한 본 논문에서 제안 하는 방식을 이용한 물체 추적은 

이동로봇이 목표물에 최종적으로 접근 했을 때 최종 접근 

자세에 대해서는 고려하지 않았기 때문에 추적 물체 접근 

시 특정한 로봇의 접근 자세가 필요할 경우 이를 보완해줄 

추가적인 장치가 필요하다. 

현재 주행선택 퍼지 제어기는 로봇 전방에 감지된 여러 

장애물의 거리와 각도에 따른 정보만을 사용하지만 감지된 

장애물의 모양과 크기 및 그 장애물이 놓여져 있는 방향 

등의 정보를 추출하여 그러한 여러 정보에 따른 퍼지 

위헌지수를 각각 산출하여 처리 할 경우 좀더 나은 

제어기를 제안 할 수 있다고 생각하며 이에 대한 추가적인 

연구가 현재 진행 중이다. 
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