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요 약  

 
본 논문은 야간의 공공시설 보안을 위해 실내 자율주행 알고리즘과 YOLOv4 객체인식 알고리즘을 활용하여 보안 로봇 

시스템과 이를 제어하는 보안 로봇 플랫폼을 제안한다. 제안된 시스템은 자율주행 알고리즘에서 지정된 지점 이동과 동시에 

객체인식을 위한 영상 처리과정으로 구성된다. 이러한 객체인식은 YOLOv4 를 이용하며 인식된 사람객체의 픽셀에 따라 

거리를 측정하며 거리내의 사람에게 보안을 위한 안내를 진행한다. 해당 시스템을 제어하기 위한 로봇 원격제어 플랫폼을 활용 

관리자를 통해 로봇을 원활히 제어하며 실시간 모니터링을 가능하게 한다.  

 

 

Ⅰ. 서 론  

야간의 공공시설 경비는 필수적으로 사용되는 공공시설 

보안 시스템이다. 이러한 것은 야간 경비원과 같은 인적 

자원을 필요로 한다. 그러나 인적 자원은 야간 경비의 

피로도 증가로 인한 일률 감소 및 보안이 잘 유지되지 않아 

범죄에 노출될 수 있다. 본 논문에서는 이에 따른 문제를 

해결하기 위하여 이동형 로봇과 이를 제어하는 ROS(Robot 

Operating System) 플랫폼을 활용하여 

SLAM(Simultaneous Localization and Mapping)을 위한 

라이다 센서 및 카메라 모듈 등을 장착하여 YOLOv4 를 

활용한 객체인식을 하여 야간 경비를 하는 실내 보안로봇을 

설계한다. 또한 관리자와 로봇간 알림이나 시리얼 통신이 

원활하게 수행되어야 한다. 이러한 목표를 수행하기 위한 

로봇과 관리자 간의 원활한 통신 및 실시간 모니터링을 

가능하게 하기 위한 플랫폼을 제안한다. 

 

Ⅱ. 본론  

그림 1 은 본 논문에서 제안하는 보안 로봇의 보안 

시스템의 순서도를 보여준다. 자율주행을 하는 동안 로봇이 

수행하는 일련의 과정을 보여준다. 최초 실행에서는 보안 

모드 실행 후 지정된 지점을 이동함과 동시에 카메라를 

통해 거리 5m 내의 사람을 감지한다. YOLOv4[1]를 

활용하여 대상을 탐지와 감지된 객체의 픽셀 수에 따라 

거리를 계산한다. 이후 거리내의 사람이 감지가 되면 지점 

이동 중단 및 감지된 사람에게 카메라를 통한 QR 코드 

인증절차를 가진다. 성공하면 대기 상태이며 실패하면 

사용자에게 1:1 알림이 오도록 한다. 이후 지점 이동 및 

사람인식 모드가 재실행되어 목표지점까지 이동한다. 이에 

따른 시스템을 구현하기 위한 하드웨어 및 소프트웨어 

플랫폼은 다음과 같다. 

 그림 1. 제안하는 보안 시스템 순서도 

 

2.1 하드웨어 플랫폼 
본 로봇은 실내 자율주행 로봇이므로 실외 위성 센서가 

필요하지 않다. 주변 환경인식은 라이다 센서를 장착하였고 

이를 통해 현지화 작업을 수행하였다. 카메라 센서는 

원활한 사람인식을 위하여 라이다 다음의 최고점 위치로 

설계하였다. 각 센서의 구성 위치는 그림 2 와 같다.  



 

 

그림 2. 로봇 및 각 센서의 위치 

 

2.2 소프트웨어 플랫폼 
여러 개의 알고리즘 코드를 수행하기 위해 ROS2 foxy 

버전의 Node 를 통해 코드간 송수신을 통해 알고리즘이 

수행된다. 로봇의 자율주행 알고리즘은 Nav2[2]에서 

수행될 수 있는 AMCL(Adaptive Monte Carlo 

Localization)알고리즘을 통해 현지화 작업을 수행하며 

Local Planner 알고리즘 중 대표적으로 샘플링을 기반으로 

한 DWA(Dynamic Window Approach)[3] 알고리즘이 

활용된 DWB 알고리즘을 통해 자율주행을 수행한다. 

Nav2 는 yaml 파일로 저장된 지도를 가져와 지점 이동을 

수행한다. 그림 3 은 보안 로봇이 수행할 지도를 보여준다. 

 

그림 3. 보안 로봇이 이동 경로 Map 

 

로봇의 제어는 관리자 컴퓨터를 통해 원격제어를 목표로 

한다. 로봇과 관리자는 로봇이 장거리를 이동하므로 동일 

IP 의 무선 인터넷이 사용될 수 없다. 따라서 로봇 IP 와 

관리자 IP 는 서로 다른 환경에서 원격제어가 가능하여야 

한다. 이에 따른 원격접속 프로그램 중 하나인 

TeamViewer[4]를 통해 로봇과 관리자 간 원격접속을 

시행한다. 최종적으로 하드웨어 및 소프트웨어 플랫폼 

구성도는 그림 4 와 같다. 

 

그림 4. 하드웨어 및 소프트웨어 시스템 

 

Ⅲ. 결론  

본 논문에서는 자율주행 과 객체인식을 통한 ROS 기반의 

소프트웨어를 기반으로 보안 로봇 시스템 설계 및 제어 

플랫폼을 제안하였다. 보안 로봇의 자율주행은 

DWB 알고리즘 기반의 Nav2 를 통해 지정된 지점 이동이 

수행되며 특정 거리의 사람을 인식하기 위해 객체인식 

모델인 YOLOv4 가 수행된다. 이를 통하여 최적의 센서 

구성과 알고리즘의 수행을 위한 연구를 진행할 수 있었다. 

또한 해당 시스템을 원활하게 수행하기 위해 로봇과 관리자 

간의 원격접속이 필요하였고 장거리 운용을 위해 원격제어 

프로그램을 활용하여 원격 제어가 가능하게 하여 자율주행 

관련된 원격주행 플랫폼 개발에 많은 도움이 될 것으로 

기대된다. 
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