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과제명 시각장애인을 위한 실내 안내로봇

참여자

성명 소속 학번

이OO 전기공학전공

한OO 전기공학전공

홍OO 전기공학전공

김OO 전기공학전공

지도교수 의견

짧은 기간 내에 전공지식을 살려 발전된 공학적 지식을 습득하였고 이를 기반으

로 작품을 완성하였음. 이번 경험을 토대로 앞으로의 개인 능력의 향상을 기대 

해 볼 수 있겠음.

(소속) 전기공학전공 (성명) 도용태 (서명 또는 날인)

1. 도전 과제 내용 

과제 내용: 시각장애인을 위한 실내 안내 로봇 제작

    - 경로에 따라 사용자에게 위치와 방향을 안내

    - 장애물을 감지하여 충돌을 방지

    - 시각장애인이 사용하기 편하도록 하드웨어 설계

    - 카메라를 이용해 주변 사물 파악



2. 도전 과제 수행 결과 및 성과 

   ■ 시각장애인을 위한 실내 안내 로봇

시각장애인을 위한 실내 안내 로봇

   ■ 실내 지도 저장 및 주행 기능 개발 (이OO)

   - 실내 지도 저장 및 활용 환경 구축

   - 저장된 지도 내에서 좌표를 통한 로봇의 초기 좌표 설정

   - 목표 위치의 좌표 입력을 통한 좌표까지의 주행 기능 개발



   - 로봇의 좌표와 목표좌표, 각도가 일치하면 주행을 종료하는 기능 개발

   ■ 장애물 감지 기능 개발 (김OO)

LiDAR를 활용한 장애물 감지 알고리즘

   - LiDAR센서 주변의 특정 각도, 거리 내에 존재하는 장애물 감지 알고리즘 생성

   - 장애물 감지 시 생성된 danger_signal 노드로 Bool형태로 신호 전송(안전 : 0, 위험 : 1)

   - 노이즈 제거를 위해 센서가 5번 이상 감지 시 신호를 보낼 수 있도록 noise_count 생성

   - 센서가 감지하는 장애물의 거리를 실시간으로 출력

   - LiDAR센서와 1미터 거리에 떨어진 장애물부터 감지할 수 있도록 설정 

     (50cm이내에 감지시 위험신호 발생)



  ■ 카메라를 통한 객체 인식 기능 개발 (한OO)

객체 인식 알고리즘

   - OpenCV를 사용해 객체 인식 알고리즘 생성

   - 객체인식 시 object_detect 노드로 int 형태의 신호 전송

   - 가우시안 블러를 사용해 노이즈 제거

   - 데이터 학습을 통해 다양한 사물 인식 가능

   - 높은 인식률을 위해 그레이 스케일 등 다양한 이미지 전처리

   - 시각화를 위한 코드 삽입



   ■ 음성인식, 소리 출력 알고리즘 개발, 개발환경 구축, 구동부 개발 (홍OO)

음성인식 알고리즘 음성 지정 및 저장 알고리즘  

개발 환경 구축

   - raspberry pi, ros melodic 등 초기 개발 환경 구축

   - 아두이노를 이용해 OpenCR 및 모터 구동 부분 구현

   - 회로 조립 및 하드웨어 결합

   - Python을 활용해 TTS 기능을 구현

   - 지정된 문구를 mp3파일로 변환하여 저장 및 실행 가능한 알고리즘 생성

   - 음성인식 API와 Python을 활용하여 음성인식 알고리즘 생성

   - 음성인식을 하여 생성된 문장을 voice_recognition 노드를 통해 전송



3. 자기 평가

이름 자기평가

김OO

ROS를 활용하여 LiDAR센서의 데이터를 받아오고 값을 정제하여 새로운 노드를 통해 
데이터를 보내는 방식을 습득했는데, 생각보다 어렵지만 굉장히 뜻깊은 경험이었고 

이를 통해 한단계 더 발전할 수 있는 계기가 된 것 같다.

이OO

실내 안내 로봇을 개발하면서 목표 위치까지의 네비게이션 주행을 중점으로 두고 
개발을 주로 했는데 중간에 어려운 부분이 있더라도 포기하지 않고 팀원들과 함께 

개발해 나가니 좋은 결과가 나왔고 나에게도 좋은 경험이었던 것 같다.

한OO
이번 팀 프로젝트 공동 개발을 진행하면서 기존에 내가 활용 가능했던 기술들을 
응용해 더욱 발전된 작품을 만들 수 있어서 자기계발 측면에서 좋은 경험이었다.

홍OO

음성인식, TTS출력에 중점을 두고 개발을 했는데 이 과정에서 개발환경이 리눅스인 
상태에서 진행하니 굉장히 오류가 많이 발생해 애를 먹은 기억이 컸다. 그래도 리눅스 

환경 내에서 개발 경험을 토대로 나에게도 좋은 경험이 될 수 있었고 나의 진로를 
결정할 때에도 활용할 수 있도록 앞으로도 노력해야겠다.

4. 최종 결과물

■ 시각장애인을 위한 실내 안내 로봇

시각장애인을 위한 실내 안내 로봇

- 실내 지도 저장 및 주행 기능 개발 (이OO)

- 장애물 감지 기능 개발 (김OO)

- 카메라를 통한 객체 인식 기능 개발 (한OO)

- 음성인식, 소리 출력 알고리즘 개발, 개발환경 구축, 구동부 개발 (홍OO)


