
본 기술은 저비용으로 실외에서의 로봇 등의 이동체 위치를 정확하게 파악할 수 있도록 하여 이동체로 하여금 보다 정

밀한 작업이 가능하도록 하는 회전형 거리 측정장치에 기반한 위치 추정시스템 및 이를 이용한 위치 추정 방법에 관한

것으로, 코어재인 주철 주강재를 이용하여 제품의 다양한 형상변화를 꾀할 수 있고 알루미늄 가공재를 기지재로 이용하

여 제품의 유지보수 등을 용이하게 하였으며 알루미늄 및 철계 소재의 각각 특성을 극대화하여 융합한 효과를 가진다.

낮은 속도의 이동체 위치 측정 정밀도 향상

 위치 추정을 위해 일반적으로 이용되는 GPS

정보는 항체 속도가 낮을수록 오차율이 증

가하는 문제점이 존재함

 이를 보완히기 위하여 DGPS가 개발되었으

나 고가이며 지속적 통신 유지가 필요한 단

점을 가지며, RFID 신호체계를 이용한 보완

방법도 개시된 바 있으나 설치비용과 정밀

도 신뢰도가 낮은 문제점이 존재함

 이동이 이루어지는 환경에 대해 설정된 위치에

랜드마크들을 설치하고, 이로 부터 검출신호를

획득하여 각각의 거리를 측정함으로써 이동체의

위치를 추정함

 또한, 이동체의 자세정보를 획득하여 이를 이용

함으로써 거리 측정의 오차를 보정함

거래유형

기술가격

라이선스

별도 협의

기술분류 로봇/자동화 기계

기술개요

기술구분 단독 기술

본 기술에 따른 이동체의 위치추정 방법은 아래와 같다.

 회전형 거리 측정장치를 통해 이동체로부터 평면상의

주변에 분포된 랜드마크까지의 거리 정보를 추출하는

단계

 자세 측정장치로부터 수신한 이동체의 기울기를 포함한

자세 정보를 이용하여 거리정보를 보정하는 단계

 보정에 따라 수정된 거리 정보를 랜드마크DB의 위치정

보에 대입하여 이동체의 위치정보를 출력하는 단계

기술개발배경

기존기술 한계 개발기술 특성

기술구현

회전형거리측정기반

로봇의위치추정기술

[본 기술에 따른 위치 추정방법]

360° laser scanning

대상 pole 선정

자세 정보를 이용하여 pole에 대한
거리 측정값 보정

Pole 데이터에 기초한 거리 측정값 보정

http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjFzcHH24TMAhWFIKYKHfpECvsQjRwIBw&url=http://www.irobot.com/For-the-Home/Vacuum-Cleaning/Roomba.aspx&bvm=bv.119028448,d.dGY&psig=AFQjCNENYoD6LroYHq-qUdrCL5LE4hfQqA&ust=1460399855017876
http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjFzcHH24TMAhWFIKYKHfpECvsQjRwIBw&url=http://www.irobot.com/For-the-Home/Vacuum-Cleaning/Roomba.aspx&bvm=bv.119028448,d.dGY&psig=AFQjCNENYoD6LroYHq-qUdrCL5LE4hfQqA&ust=1460399855017876
http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjs4rTY24TMAhUEHKYKHaLzBpgQjRwIBw&url=http://m.zdnet.co.kr/news_view.asp?article_id%3D20150225112721&bvm=bv.119028448,d.dGY&psig=AFQjCNEmSejqSsmoBFR4dMFEbLhGjEX1ig&ust=1460399873675124
http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjs4rTY24TMAhUEHKYKHaLzBpgQjRwIBw&url=http://m.zdnet.co.kr/news_view.asp?article_id%3D20150225112721&bvm=bv.119028448,d.dGY&psig=AFQjCNEmSejqSsmoBFR4dMFEbLhGjEX1ig&ust=1460399873675124
http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwiO_-jk24TMAhWBI6YKHSovBfQQjRwIBw&url=http://www.jkros.org/journal/article.php?code%3D2123&bvm=bv.119028448,d.dGY&psig=AFQjCNEEzUrLgdQQjcLxF7Y9dAh3cI5xYw&ust=1460399905255494
http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwiO_-jk24TMAhWBI6YKHSovBfQQjRwIBw&url=http://www.jkros.org/journal/article.php?code%3D2123&bvm=bv.119028448,d.dGY&psig=AFQjCNEEzUrLgdQQjcLxF7Y9dAh3cI5xYw&ust=1460399905255494
http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjtk9OW3ITMAhWBkKYKHVYhDagQjRwIBw&url=http://techholic.co.kr/archives/28128&bvm=bv.119028448,d.dGY&psig=AFQjCNHHgDgl9235FAaSeANGeny3Pbve_A&ust=1460400021523594
http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjtk9OW3ITMAhWBkKYKHVYhDagQjRwIBw&url=http://techholic.co.kr/archives/28128&bvm=bv.119028448,d.dGY&psig=AFQjCNHHgDgl9235FAaSeANGeny3Pbve_A&ust=1460400021523594


No. 특허명 출원일자 등록번호 IPC

1
회전형거리 측정장치에기반한위치 추정시스템및이
를 이용한위치추정방법
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모바일 로봇의 위치 추정, 산업로봇/이동체의 위치 추정기술활용분야

시장동향

지식재산권 현황

 세계 로봇 시장은 2010년 1,500억 달러, 2020년 5,000억 달러 규모의 시장으로 성장할 것으로 예측됨

 전체 로봇 시장 중 로봇 센서 시장의 규모는 2010년 150억 달러, 2020년 500억 달러 규모로 전체 시장의

10% 수준일 것으로 예측되며, 이 중에서도 위치인식 센서 및 모듈 시장은 2010년 45억 달러, 2020년 150달

러 규모로 로봇 센서 전체에 대해 30% 이상의 점유율을 보일 것으로 예측됨

 주행 로봇과 관련하여 가장 상용화 수준과 시장형성이 고도화된 로봇 청소기와 관련한 시장은 2009년 5억 달

러 규모에서 2016년 20억 달러 규모로 크게 성장할 것으로 예측됨
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실용목적 아이디어, 특허 등 개념 정립

주요도면, 사진

[본 기술에 따른 자세측정값을 이용한 보정을 나타낸 그림][본 기술에 따른 측정되는 각 정보의 수집관계를 나타낸 그림]




