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요 약

경제 성장으로 건축물의 대형화, 밀집화, 지하화, 미로화 현상의 증가로 화재 발생 시 구조에 어려움이 증대되었다. 건물
내의 화재 발생 때 자동탐사 로봇을 활용하면 탐사 시간을 단축할 수 있다. 인적 피해를 최소화할 수 있다. Active SLAM
(Simultaneous localization and mapping)를 사용하여 자동탐사를 하고 YOLO(You Only Look Once)를 사용하여 사람을
탐지하는 탐사용 로봇을 만들었다.

Ⅰ. 서 론

현대 산업사회가 고도로발달하면서 우리사회는 각종산업의급속한발

전과고도의경제성장으로건축물의대형화, 밀집화, 지하화, 미로화현상

의 증가로 화재 발생 시 구조에 어려움이증대되었다. [1] 탐사 로봇을 이

용하여 건물 내부를 파악및 위험지역 또는 사람이탐사하기힘든공간을

대신 탐사하여 인적 피해를 최소화할 수 있다. 자동탐사 알고리즘을 사용

하고 객체 탐지기능을 추가하면 사람은 제어할 필요가 없으므로 다른 작

업에 더 집중할수 있으므로 인적 피해 최소화뿐만아니라 효율성도 늘릴

수있다. 따라서탐사의 자동화는 화재현장, 좁은 공간, 인명구조 등활용

할 수 있다.

본 논문에서는 UGV로봇을 제어프로그램으로는 ROS를 사용하였다. 자

동탐사 패키지는 explore_lite를 사용하였고 객체탐지기능은 YOLO를 사

용하는 darknet ros를 사용하였다.

본 논문의 구성은 다음과 같다. 본론에서는 전체적인 시스템 및 순서도,

핵심 구성에사용된패키지및기술을서술한다. 결론에서는정리및보완

할 점을 설명한다.

Ⅱ. 본론

A. 시스템 구성

구현한 시스템은 실내 환경에서 PC에서 UGV를 원격제어한다. UGV에

있는 2D Lidar를 이용하여장애물을회피하면서탐사한다. 탐사하는동안

SLAM으로지도를그리는과정을 PC에 있는 Rviz라는 시각화 도구로 볼

수있다. 카메라로촬영한 이미지를 PC에 있는 YOLO로 처리하여 사람을

탐지한 것을 RQT에서 볼 수 있다.

ROS는 로봇을 개발하는 로봇운영체제이다. 어떤 운영체제를 사용할지

라도 그 운영체제 위에 ROS를 설치하면 기기 간의 통신이 가능해진다.

메시지 통신 방식은 3가지가 있다. 하지만 단방향 방식의 ‘토픽(topic)’이

가장 많이사용된다. 또한 ROS 간의보내는메시지도토픽이라고 부른다.

YOLO를 PC에서 설치하고 실행하는이유는 UGV에서 사용하는메인보

드는 Tinker Board이다. 라즈베리파이3보다 성능이 조금 더 좋아서

YOLO와 다른 패키지들을 동시에 실행하는 게 불가능했다. 그래서 같은

ROS 설치하면 통신이 편하다는 장점을 이용하여 YOLO는 PC에서 실행

하였다.

SLAM은 로봇이 주행하면서 지도를 작성하는 기술이다. 지도를 작성하

기 위해서는 거릿값인 XY 평면을 스캔 값과 위치와 방향을 더한 센서의

자세값이입력값으로필요하다. 따라서 GPS 같은외부위치확인장치가

없어도 자신의 위치를 파악하면서 지도를 작성할 수 있다. navigation은

목적지를 설정하면 자동으로 주행해주는 기능이다. Active SLAM은 자동

화 SLAM이다. 쉽게 말해 사람이 직접 조작하지 않아도 로봇이 SLAM

작업을 한다. Active SLAM을 구현하기 위해서는 navigation과 SLAM이

필요하다.

R-CNN은 이미지에서 관심 있는 부분들을 추출하여 여러 장 쪼개서

CNN 모델을통과시키기때문에이미지 한장에도수천장의이미지를모

델에 통과시킨다. 반면에 YOLO는 이미지 전체를 단 한번만 통과시킨다.

그래서 상대적으로 속도가 빠르므로 실시간 객체 탐지가 가능해진다. 이

러한 장점 때문에 사람 탐지로 YOLO를 사용하였다. [2]

그림 1. 시스템 개요도
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B. 시스템 구현

시스템을 구현한 환경은 그림 5과 같다. UGV인 rosbot2.0, orbbec Astra

camera, RPLidar A2, 메인보드는 Tinker Board를 사용하였다. 컴퓨터와

UGV는 Ubuntu 18.04와 ROS의 melodic 버전에서 실행했다.

SLAM으로 Gmapping패키지를사용하였다. 위치, 로봇의맨 밑 점, 로봇

의 중심, 로봇에 설치된 센서의 위치정보가 필요하다. navigation으로

Move base패키지를 사용하였다. Move base는 영역을 셀로 나누고 점유

또는비어있는것으로할당한다. 셀중하나는로봇위치로표시되고다른

하나는 목적지로 표시된다. 이동 경로는 점유된 셀을 가로지르지 않는 가

장 짧은 선으로 이동할 궤적을 찾는다. Active SLAM의 종류는 RRT,

frontier exploration, explore lite 등 여러 가지가 있다. RRT는 로봇을 중

심으로 경로가 가지처럼 뻗어나간다. 주로 드론이나 수중 로봇처럼 3D

SLAM하는곳에자주 쓰인다. frontier_exploration은 사람이바운더리지

정하면 그 범위를 탐사한다. 현재 이 패키지는 ROS kinetic 버전에서만

작동한다. explore lite는 모든 공간을 탐사한다. frontier exploration보다

빠르고 로봇의 성능에 민감하지 않다는 장점이 있다. 또한 kinetic,

melodic 두 버전에서도 사용할 수 있는 패키지이다. 그림 2처럼 explore

lite는 SLAM한테 지도와 업데이트 토픽을 받는다. explore lite는 탐사계

획을 세우고 move base에게 목적지를 명령한다. 그림 3는 실험에서 얻은

Rviz로 본 explore lite가 만든 지도이다. 그림 4는 사람이 탐지된 화면이

다.

Ⅲ.결론

explore_lite는 Gmapping과 move base 사이에서 명령하기 때문에 탐사

지역을 지정할 수가 없다는 문제가 있다. YOLO는 실제로 사람이 2명이

있지만 5명이 탐지되는 정확성 문제가 있다. 또한 사람을 탐지만 하므로

효율성에 대한 큰 개선을 기대하기 힘들 것이다.

다 개체 로봇을 사용하면 탐사지역을 지정하는 문제를 보완할 수 있을

것이다. 또한 YOLO의 정확성 문제는 [3]처럼 CNN 및 카메라 센서를 추

가하여 개선할 수 있을 것이다.
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그림 5. 구현환경

그림 3. explore_lite 그림 4. YOLO 탐지

그림 2 Explore lite 노드 관계
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