
ABSTRACT
현재 몇 가지의 제품으로 시장에 출시되어 가정에 조금씩

보급되기 시작한 홈 서비스 로봇은 각각의 제품이 청소 도난,
방지 감시 애완용 등의 특정한 기능을 가지고 가정에서 쉽게,
사용 할 수 있도록 날로 발전을 더해가고 있다 그러나 이러한.
현재의 로봇들은 대부분 탑재된 기능과 인공지능이 결합하여

스스로 동작하는 자동화 로봇의 특징만을 지니고 있을 뿐이다.
홈 서비스 로봇의 정의에 충실한 사용자와의 커뮤니케이션의

기능은 거의 전무 하며 를 이용한 사용자 인터페이스의 환, UI
경에 의존할 뿐이다 따라서 본 논문에서는 현재 홈서비스의.
로봇의 한계성을 극복하고 저렴하며 활용성이 높은 새로운 홈,
서비스 로봇의 모델을 제시한다.

서 론1.
최근 지능형 서비스 로봇의 시장이 날로 커지면서 이에 따,

른 다양한 기술과 형태의 제품이 나오고 있다 특히 가정용 홈.
서비스 로봇의 경우는 하루가 다르게 다양한 신기술이 나오며

비교적 빠르게 제품화되어 일상생활에 사용 되므로 그 관심이

더욱 크다 그러나 현재의 대부분 가정용 로봇들은 청소 로봇.
과 같이 다양한 서비스를 제공하는 수준이 아닌 특정 기능이

구현된 단순한 형태이며 가정용 로봇으로서 가장 중요하고 기, ,
본이 되는 기능이라 할 수 있는 인간과의 감정의 교류와 정보

전달 등의 커뮤니케이션은 전혀 제공되지 못하는 실정이다 따.
라서 이러한 현재의 가정용 서비스 로봇을 대안하여 블록형 모

듈화 홈 서비스 로봇을 기반으로 한 헤드 로봇에 대하여 제안

하고자 한다 본 논문에서 소개하는 헤드 로봇은 현재 가정용.
로봇 시장 확대에 가장 큰 걸림돌이 되는 가격 경쟁력을 고려

하여 설계했으며 감정 모델을 통해 전달받은 다양한 감정을 표

현하여 사람과의 다양한 감정의 교류가 가능하도록 설계했다.
또한 효과적인 정보 전달을 위한 모듈의 기능도 동시에 담당하

며 화자의 수와 위치에 상관없이 효율적인 전달을 위해 회전형

를 적용하여 설계함으로써 전 방향에서 정보 전달LED Array
이 가능하도록 했다.

2. 회전 를 이용한 헤드 로봇LED ARRAY
헤드 로봇 프레임의 모델링2.1

로봇의 프레임은 설계상의 오차를 줄이고 실제 원하는 모델

을 구현하기 위해 을 이용하여 설계했다solidworks2006 . 3D
를 이용한 설계는 정밀 가공이 가능한 설계로 개발 기간CAD

을 단축시키며 설계상의 오류를 발견하여 검증하고 수정하기에

매우 편리하다 설계한 파트들을 미리 결합하고 분리하여 가상.
으로 검증 해볼 수 있다 이러한 방식을 사용함으로서 헤드 로.
봇의 프레임을 설계하고 검증하여 모델링 하였다 그림 은. 1 3D
로 설계된 헤드 로봇 프레임이다CAD .

그림 로 설계된 헤드 로봇 프레임1. 3D CAD
구현하고자 하는 헤드 로봇은 전 방향에서 감정을 표현할

수 있고 로봇을 회전하지 않아도 얼굴을 돌릴 수 있으며 얼굴, ,
표정 이외에 문자를 출력하여 안내를 할 수 도 있는 목적으로

결정했다 이에 따라 설계된 헤드 로봇은 를 이용하여. 3D CAD
화면에서 자유롭게 결합하고 분리하여 검증한다 어셈블리를3D .

통해 검증된 파트들은 실제 가공을 위한 도면으로 변환한2D
다 전체 헤드 로봇의 프레임은 가볍고 단단한 아크릴 재질을.
택하였으며 나사 머리 감춤을 위한 규격의 카운터 보어를KS
적용하여 외관을 마무리하였다 헤드 로봇의 원통형 메인 프레.
임은 회전하는 로부터 생성되는 회면을 있는 그LED ARRAY
대로 왜곡 없이 보이기 위하여 설계되었다 원통형 메인 프레.
임 위에 다양한 감정 표현을 위한 헤드 상부 프레임은 개의3
귀를 위한 구멍이 있으며 반구 형태로 되어 실제 사람의 머리

를 형상화 하였다 개의 귀를 기준으로 면으로 나누어 화면. 3 3
을 표시하면 전 방향에 대해 효과적으로 감정을 표현 할360°
수 있다.

회전 를 이용한 지능형 헤드로봇 설계 및 구현LED ARRAY
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임베디드 기반의 메인 시스템2.2
헤드 로봇은 임베디드 시스템 기반이며 감정 모델과 시스템,

전체를 관리하는 메인 파트와 디스플레이를 위한 회전용 모터

와 귀의 움직임을 통해 감정 표현을 하고 를 제LED ARRAY
어하는 기반의 서브 제어 시스템이 있다 헤드 로봇 메인DSP .
파트는 기반의 프로세서를 사용하는 임베ARM9 PX255 EZ-X5
디드 보드를 메인으로 하여 구성된다 메인 파트는 다른 외부.
기기로부터 헤드 로봇에 전송하는 를 처리하며 각종 센DATA
서들과 음성 입력을 통해 로봇의 감정을 처리한다 로봇의 감.
정을 만들어주기 위한 감정 엔진을 구현하고 처리된 결과를,
서브 시스템에 전송한다 헤드 로봇은 진동 촉각 후각 등의. , ,
다양한 센서를 적용 시킬 수 있으며 이를 통해 연산된 결과를

네트워크를 통해 외부로 전송 할 수도 있다 그림 는 구현된. 2
헤드 로봇 메인 시스템이다.

그림 구현된 헤드 로봇 메인 시스템2.
감정 엔진의 입력을 위한 센서는 로봇에 장착한MF baby

터치 진동 등의 다양한 센서로 구성되며 이들 센서들로부터,
받은 정보를 바탕으로 감정 엔진의 연산을 수행한다 감정 엔.
진을 통해 결과로 산출된 최종 감정은 를 통해 서RS232 DSP
브 보드로 전달되어 헤드 로봇에서 된다display .

를 이용한 헤드 로봇 서브 시스템2.3 DSP
헤드 로봇의 서브 시스템은 실질적으로 감정의 가 이display

루어지는 파트이다 프로세서와 스테핑 모터. DSP , LED Array
로 이루어져 있는 서브 시스템은 전달 받은 감정의 종류에 따

라 다양한 표정을 출력하는 회전형 시스템이다 그림display . 3
은 구현된 헤드 로봇 서브 시스템이다DSP .

그림 구현된 헤드 로봇 서브 시스템3. DSP

프로세서에 의해 제어되는 스테핑모터는 를DSP LED Array
회전시킴으로서 원통형의 헤드 내부에서 고속 회전하게 된다.
회전과 동시에 회전각에 따라 고유의 데이터에 따라display
를 함으로써 기쁨 슬픔 화남 평상시 표정 등 다양LED on/off , , ,

한 감정을 표현하게 된다 프로세서는 모터. TMS320F2811DSP
제어에 최적화된 프로세서로 다양한 내부 기능을 지원하며 플,
래시 메모리와 램을 내장하고 있어 개발이 쉽고 용이하여 소규

모제어 시스템에 최적인 프로세서이다.
서브 시스템의 프로세서는 의 회전을 담당DSP LED Array

하는 개의 스테핑 모터와 귀를 구동하는 개의 서보모터1 3 , 20
개의 로 구성된 를 제어한다LED Array . TMS320F2811 DSP
프로세서 내부에 있는 타이머 인터럽트를 이Real-time CPU
용하여 스테핑모터를 를 사PK243 A,AB,B,B/A,/A,/A/B,/B,/BA
용하는 상으로구동시킨다 상을 함으로서 전체 바퀴의1-2 . 1-2 1
회전에 스텝이 필요하게 되며 상과 상에 비하여 배 이상400 1 2 2
의 정밀도를 가진다 따라서 디스플레이 되는 회전 픽셀 량도.
배의 밀도를 가진다 하나의 는 의 크2 . display data 20*400 byte
기를 가지는 배열로 처리되며 메인파트에서 전송받은 감정의

모델에 따라 각각의 의 크기의 정의된 값들이 출력되어20*400
디스플레이 되게 된다 서보모터는 프로세서의. DSP PWM

을 이용하여 구동하며 에 의해 변조되는 펄스의 듀0,1,2 , PWM
티비에 따라 상하의 움직임을 만들어내며 이에 연결된 원추형,
태의 귀가 상하로 움직여 감정을 좀 더 심도 있게 표현 하게

된다 를 이루는 개의 는 각각 개의 포트에 독립. Array 20 LED 20
적으로 연결되어 따로 구동을 할 수 있다on/off .
초기화시 모터가 일정 속도로 회전하게 되고 새로운 감정을

입력받기 전까지 기본 감정인 보통 표정을 출력한다 일정 속.
도로 회전하는 모터는 센서를 통해 초기 위치를 입infra-red
력받으며 초기 위치로부터 매 스텝마다 회전하면서 해당 스텝

에 해당하는 개의 배열 값을 읽어 오게 된다 읽어온 를20 . data
토대로 를 하면서 최종 영상을 출력하게LED Array ON/OFF
된다 최고 회전 속도는 최소 이상을 유지하여 분당. 1200rpm
프레임의 영상을 출력한다20 .

그림 초기화되어 보통표정 상태인 헤드 로봇4.
감정 엔진2.4

헤드 로봇에 표현되는 감정은 메인 시스템에 탑재되는데 다

양한 감정과 감정의 심도를 정의 할 수 있으며 선형 시스템 엔

진이다.[1] 감정 엔진은 촉각 진동 음성 등의 데이터를 입력으, ,
로 하여 감정을 만든다 그림 는 본 논문에서 사용한 감정 모. 5
델이다.

450



그림 헤드 로봇에 탑재된 감정 엔진의 구조5.
3. MF baby Robot

본 논문에서 소개한 헤드 로봇은 전체 로봇 중의 일부인 헤

드 모듈로써 결합되도록 제작했다 본 헤드 로봇을 하나의 로.
봇으로 탑재 가능한 전체 메인 로봇인 는 각 기능별MF baby
로 모듈화 되어 결합이 자유자재로 가능한 블록 타입의 지능형

서비스 이동 로봇이다 는 각 블록 모듈별로 기능이. MF baby
구현되었기 때문에 각 모듈마다 각자 필요한 기능만을 고려하

기 때문에 로봇의 구현 및 결합이 쉽게 이루어질 수 있다 각.
모듈의 구성은 전체 시스템을 스케줄링하고 관리하는 메인 모

듈 로봇 전체의 전원을 공급하는 파워 모듈 로봇의 이동과 청, ,
소 기능을 담당하는 슬램 모듈 홈 네트워크를 이용해 가전기,
기를 제어하는 센서 네트워크 모듈 감정과 정보를 표현하고,
사용자와 커뮤니케이션을 담당하는 헤드 모듈로 이루어져 있

다 회전 를 이용한 헤드 모듈은 로봇에. LED Array MF Baby
장착되어 헤드 모듈로써의 기능을 수행하며 전체 로봇과 연동

하여 동작된다 또한 별도의 헤드 로봇으로의 동작 역시 가능.
하며 모듈 내부에 메인 로봇과의 결합을 자동으로 관리하는,
모듈 관리 시스템이 내장되어있다.
본 헤드 로봇의 모듈화 시스템 파트는 모듈별로 공통으로

들어 있는 파워 보드와 데이터 보드가 있다 파워 보드는 메.
인 로봇 전체의 전원을 공급해주며 헤드 로봇에 필요한 전압을

내장된 레귤레이터를 통해 공급해준다 데이터 보드는 각 모듈.
간의 통신을 위한 의 신호를 전송하는LAN, USB, SERIAL

연결 보드이다 이 두 보드를 내장함으로 헤드 로봇은 독BUS .
립적인 헤드의 기능과 메인 로봇 의 일부인 헤드 모듈MF aby
로서의 기능을 모두 동작 할 수 있게 된다.

결 론4.
현재 개발되어 시장에 판매되는 대부분의 홈 서비스 로봇은

각각 기능에 따른 동작만이 구현 되었을 뿐 사용자와의 감정

교류나 정보 전달 등의 커뮤니케이션은 전혀 고려되어 있지 않

다 본 논문에서는 인공지능 홈 서비스 로봇의 사용자와 감정.
교류 및 정보 전달 커뮤니케이션을 위한 헤드 로봇의 설계와

구현을 하였다 또한 홈서비스 로봇이 사용되는 다양한 실내.
환경에 적합하도록 원통형 구조를 채택하여 되는 중앙display
위치를 변경 할 수 있으며 화면을 분할하여 출력도 가능한 다

양한 응용이 가능하도록 구현되었다 아울러 다른 홈서비스 로.
봇들에 비해 가격 경쟁력이 우수하고 의 폭이 넓어 더display
욱 응용 범위가 크다 특히 본 논문에서는 현재 홈서비스 로봇.
의 한계를 넘어 홈서비스 로봇의 기본 기능인 유저와의 커뮤니

케이션 교류에 초점을 두고 구현하였다.
향후 과제로 현재의 감정 모델 및 문자 형태의 를 넘display

어 그림이나 동영상 등의 가 가능하도록 하여 좀 더 효display
율성을 높이는 방안이 있으며 사람인 사용자와의 교류가 아닌,
로봇과 로봇간의 감정전달 및 정보를 제공하는 멀티 헤드 로봇

의 방안이 있다.
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