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요 약

           본 논문은 OctoMap을 이용해 실내 복도 환경에서 3D Mapping과 Navigation을 구현하였다. 본 논문의 실험에서는 해상도 (0.02 – 

0.10m)를 0.02m씩 바꿔가며 데이터량과 주행 안정성의 변화를 관찰 하였다. Voxel Map은 pointcloud Map보다 가볍고, 벽과 장애물의
형태를충분히보존하여실시간주행에유리하였다. 해상도는환경에 따라성능이달랐으며, 본문에서는설정범위와관찰항목을제시한다.

           

 

Ⅰ. 서 론

 본논문에서는 Octomap을활용한Mapping 및 Navigation을제시한다.

로봇이작은공간에서안전하게움직이기위해서는빠르게갱신되는지도와

믿을수있는경로가필요하다. Octomap은 Octree로 3D공간을압축하여

표현하고, 확률적으로갱신을하여, 센서노이즈와누락에강하며, 이를활

용하여복잡한후처리없이도 OctoMap만으로 Navigation에필요한장애

물정보를안정적으로갱신가능한지확인하고자하였다. 이를위해실제로

봇플랫폼을구성하였고, SLAM-OctoMap-Navigation을하나의파이프

라인으로묶어복도환경에서검증하였으며, 본문에서는구성요소, 파라미

터선택, 평가절차, 관찰된경향을정리한다.

Ⅱ. 본론

 본 논문에서는 운영 환경을 Ubuntu22.04,ROS2 Humble, Scout Mini 

UGV, Ouster LiDAR, INTEL NUC 15Pro로구성하였다. 해상도는0.02m

로설정하였으며, 폭 1.5m X 길이 20.0m 조건의환경에서진행하였다. 또

한, 오도메트리, IMU, LiDAR를 EKF로융합하여자세를추정하고, SLAM 

결과를이용해실시간으로Octree Map을구성하여Mapping을진행한다.

또한, 그림 1과같이 rviz로 Octomap을확인할수있으며, 그림 2를보면

3D Mapping 정밀도를수치로계산한이미지또한확인할수있다.

그림 2. 3D Mapping 정밀도 수치 이미지

 그림 3과같이 pointcloud map 파일의형태인 pcd Map 파일(3,421,674 

bytes)과Voxel map 파일의형태인 bt 파일(40,665 bytes)의데이터량을

비교해보면 80%이상이절감되었다는것을알수있다. 

Navigation은전역경로계획과국소경로계획으로구성된다. 또한, 장애물

은그림4와같이환경을구성하였다. 

그림 3. pcd – bt 파일 데이터량 비교 이미지

그림 1. Octomap rviz 시각화 이미지



그림 4. 장애물 배치도 

OctoMap으로갱신된 3차원 pointcloud 정보를Map에반영하여, 전역계

획은목적지까지의경로를산출하고국소계획은센서로갱신되는주변장

애물을고려해실시간회피와궤적추정을수행한다. 목표지점은 rviz에서

지정하여 navigation 모듈로전달한다.

Ⅲ. 결과

 본 논문에서는 복도 환경(폭 1.5m X 길이 20m)에서 총 5회 반복으로

수행되었다. 그림2와같이 3D Mapping 정밀도는 5회 평균 2.25cm를 기

록하였다. Navigation또한, 그림5와같이 성공률 100%로 확인가능하였

다. 

그림 5. Navigation 장애물 회피 예시

Ⅳ. 결론

 본논문에서는 ROS 2 Humble 기반에서 Scout Mini와 Ouster LiDAR를

이용해 SLAM-OctoMap-Navigation으로이어지는파이프라인을구성하

고, 복도환경을대상으로연구를진행하였다. 3D Mapping 정밀도는 5회

평균 2.25cm인것을확인할수있었다. Navigation 또한장애물회피임무

를성공적으로가능하였다. 추후연구를통해동적장애물회피임무를수행

가능하도록할예정이다.
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