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기술이전 
문의

로봇･첨단소재 분야
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[그림] 본 기술에 의한 주변 환경 변화에 따라  
로봇 경로선을 검출하는 방법의 성능

자율주행 이동로봇의
주행 경로선 검출방법 전기전자공학부 / 교수 도용태 도용태 

･ 4단계

･ 이동로봇이 자율주행 시 컬러 카메라를 시각센서로 사용하여 바닥에 설치된 로봇 경로선을 주변  
    환경에 강건하고 정확하게 검출할 수 있는 주행방법

･ 기존 이동로봇의 경로선 추종주행 방식은 카메라를 이용하기 때문에 주변광과 같은 주변 환경조건에 
     민감
･ 이를 균질하게 제어하지 못하는 상황에서는 시각센서를 경로선의 추종주행을 위해 활용하기 어려움
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적용분야적용분야 ･ 자율이동로봇의 시각센서

･ 기존 이동로봇 주행기술과 달리 임계치를 주변 조건의 변화에 따라 계속 변화시킬 필요가 없어  
   실제 적용에 있어 모호성이 적어짐
･ 이후 실제 이동로봇의 주행 중에는 기결정된 임계치를 이용함으로써 임계치를 주변 조건의 변화에 
    따라 계속 변화시킬 필요가 없음
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