
한국정밀공학회 2012년도 춘계학술대회논문집

 자율주행차량의 전방 하향 레이저 센서를 이용한 
지역 그리드맵 생성 방법

Enhancement of laser-based Grid map for unmanned vehicle 
조한신1, #박장현2, 김제석2

*H. S. Cho1, #J. H. Park(jpark@hanyang.ac.kr)2 , J. S. Kim2 
1한양대학교 자동차공학과, 2한양대학교 자동차공학과

Key words : Unmanned vehicle, Downward laser, Gridmap, 

1. 서론

무인자동차 혹은 모바일 로봇이 자율주행을 하

기 위한 경로를 설정할 때는 주변 환경을 인지하고 

자신의 위치를 정확히 판단할 수 있어야 한다. 이를 

위해 전방 레이저 센서와 위치 정보를 이용한 전역 

그리드맵(Grid map) 생성[1], 경로 설정 알고리즘[2] 
등 실내 환경에서의 모바일 로봇 자율주행을 위한 

연구가 활발히 진행되고 있다.  
그러나 무인자동차의 실외자율주행 환경에서

는 전방 레이저 센서를 이용한 주행 가능 영역 

판단에 한계가 있기 때문에, 전방 하향 레이저 센서

를 이용한 인식 방법을 활용해야 한다.[3]  또한 

실외 환경에서 위치 정보를 얻기 위해 사용하는 

GPS의 정밀도가 좋지 않은 문제점이 있다.
본 연구에서는 전방 하향 레이저 센서의 주행 

가능 영역 인지 결과를 IMU 센서의 방위각, X, 
Y축 방향 가속도 정보를 통해 변환, 누적하여 사용

함으로써 GPS 위치 정보에 영향을 받지 않는 독립

적인 형태의 지역 그리드맵을 생성하는 알고리즘

을 제안하고자 한다.
 

2.  전방 센서 기반 전역 그리드맵

전방 레이저 센서와 위치 센서를 이용하여 전역 

그리드맵을 생성 하는 알고리즘은 전방 레이저 

센서 인식 결과를 현재 위치 정보를 기준으로 하는 

상대적인 값으로 나타낸다.[1] 이 알고리즘을 실외

자율주행 환경에서 사용할 경우에는 다음과 같은 

문제점이 발생할 수 있다. 
먼저 실외 환경은 벽면이나 장애물로 명확히 

구분되는 주행 불가능 영역을 찾기가 쉽지 않고, 
높은 신뢰성을 가진 인식 결과를 필요로 하기 때문

에 다중 센서의 융합을 고려해야 한다. 또, GPS 

위치 정보가 차량의 실제 위치와 다르게 측정될 

경우 실제 차량의 주행 환경과 크게 다른 형태로 

지도를 생성하게 된다. 실외 환경 자율주행의 특성

상 위와 같은 오류는 치명적인 결과를 가져올 수 

있다는 약점이 있다.

3. 전방 하향 센서 기반 지역 그리드맵

실외자율주행 환경에서의 자율주행을 위해 

GPS 위치 정보에 영향을 받지 않는 전방 하향 레이

저 센서 기반 지역 그리드맵을 생성할 필요가 있다.  
  지역 그리드맵이란 차량의 실제 위치를 기준으

로 전후좌우 일정 거리 내의 영역만을 실시간으로 

생성하는 방식으로 GPS 오류의 영향을 받지 않으

면서 연산속도를 높이는 효과가 있다. 본 논문에서 

제안하는 새로운 그리드맵의 생성 과정을 Fig. 1에 

나타내었다.

Fig. 1 A flowchart of local grid map

먼저 전방 하향 레이저 센서의 인식 결과를 기반

으로 도로 경계를 판단하여 주행 가능 영역의 양 

끝 점을 분류한다.[4] 다음으로 이것을 Modified in-

241



한국정밀공학회 2012년도 춘계학술대회논문집

verse measurement model을 사용하여 그리드맵 각 

셀(Cell)에 확률값으로 입력시킨다. 여기에서 

Modified inverse measurement model이란 전방 하향 

레이저 센서를 사용하는 실외 환경과 다중 센서 

융합에 적합하도록 기존의 Inverse sensor model[1]

을 수정한 것으로 Fig. 2과 같이 나타낼 수 있다.
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Fig.  2   Modified inverse measurement model

Modified inverse measurement model은 현재 위치 

정보를 고려하지 않고, 센서와 그로부터 측정된 

도로 경계 양 끝점 사이의 구간을 주행 가능 영역으

로, 나머지는 주행 불가능 영역으로 간주한다.
마지막으로 지속적으로 쇄신되는 그리드맵의 

각 셀을 IMU 센서로부터 얻은 차량의 방위각(), 
X축, Y축 방향 가속도() 정보와 센서 작동 

주기(∆)를 이용하여 식(1)과 같은 방식으로 변환

하여 누적시킨다. 

 ′ ′  cos sin
 sin cos  

 


∆ 

이는 차량이 지나쳐온 주행 가능 영역에 대한 

변환을 포함하기 때문에 실제 도로 경계의 형태를 

그대로 지도에 생성할 수 있게 된다.
이와 같은 과정을 통해 생성된 전방 하향 레이저 

센서 기반 지역 그리드맵은 Fig. 3과 같다.

Fig. 3  Local grid map

Fig. 3의 지역 그리드맵은 정중앙에 놓인 차량의 

실제 위치를 기준으로 하기 때문에 도로 경계의 

상대적인 위치와 형태를 정확하게 파악할 수 있다

는 장점이 있다. 또한, Modified inverse measurement 
model을 사용하여 그리드맵 각 셀을 주행 가능 

영역과 불가능 영역만으로 구분하여 다중 센서 

융합에 유리하다. 

Table 1 Comparison of the operation time

Global grid map Local grid map
Time (ms) 40 10 

Table 1은 전역 그리드맵과 지역 그리드맵 생성

의 연산 시간을 비교한 것으로 지역 그리드맵의 

쇄신 영역이 현저히 줄어들기 때문에 연산속도 

또한 향상되는 것을 확인할 수 있다.
 

4. 결론

본 연구에서 제안하는 새로운 지역 그리드맵 

생성 방법을 사용하면 차량의 실제 위치를 기준으

로 하는 도로 경계의 상대적인 위치와 형태를 정확

하고 빠르게 측정할 수 있다는 장점이 있다. 이를 

이용하여 추후에 정밀도가 낮은 GPS의 위치 정보

를 보정하는 알고리즘에 관한 연구가 진행될 예정

이다.
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