
한국컴퓨터정보학회 동계학술대회 논문집 제26권 제1호 (2018. 1)

231

● 요   약 ●  

최근 항공 산업 발전으로 여행객들의 수가 증가하고 있으며, 호텔 이용객 수도 더불어 증가하는 추세이다. 호텔 이용객의 증가

로 시설 이용 시 서비스 지연과 혼잡 그리고 서비스 품질 저하 등이 발생하게 되면서 호텔 이용객들의 시설 이용 만족도가 하락

하게 되고 또한 호텔 근무 직원들의 업무 피로도가 높아지고 누적되면서 직업 만족도가 떨어지는 연쇄적인 문제점들이 발생하고 

있다. 본 연구는 호텔에 방문하는 이용객들에게 캐리어 운반과 객실 안내 및 호출 서비스 등 각종 서비스 업무를 직원 대신 수

행하게 되면서 현 문제점들을 어느 정도 경감시키고 이에 따라 고객 만족도 및 호텔 직원들의 업무 만족도를 증가시킬 수 있을 

것으로 사료된다.

키워드: 벨보이(Bellboy), 로봇(Robot), 라이더 센서(LiDAR sensor), 아두이노(Arduino)
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I. Introduction

본 과제는 라이다 센서와 적외선 센서를 활용하여 호텔 이용객을 

객실까지 자동으로 안내해주고 캐리어를 수송해주는 기능을 포함하고 

있다. 세부적으로 나누어보면 라이다 센서는 서보모터에 장착되어 

360° 회전하면서 벨 보이 로봇의 사방을 인지하고 진행 방향에서 

장애물 조우 시 정지하는 역할을 맡고 있다. 모터를 통해 돌아가는 

바퀴 안쪽의 플라이휠에 뚫린 구멍의 개수를 인지하면서 로봇의 

이동 경로를 파악하고 결과적으로 객실까지의 경로를 기억하고 추후 

고객을 객실까지 안내해주는 기능을 가지고 있다. 벨 보이 로봇이 

상용화되어 호텔에 투입하게 됨으로써 기존의 호텔 시설 직원이 

하던 업무를 로봇이 대신하게 되어 호텔 이용객이 데스크 업무와 

벨 보이 서비스에 지연에 의한 기다림을 예방할 수 있으며, 인건비 

절감에 큰 도움을 주고 이에 따른 시너지 효과로 호텔 업체 측에서는 

남은 예산을 활용하여 시설이나 환경에 투자를 통해 고객 편의에 

더욱 신경을 쓰게 된다. 따라서 고객의 만족도가 높아지고 이에 따라 

이용객이 더욱 증가함에 따라 업체의 수익도 늘어날 것으로 예상된다. 

Fig. 1. Diagram of Bellboy Robot

II. Design and Implementation

1. Bellboy Robot using LIDAR

회로도는 MCU 메인부, 모터부, 통신부, 라이다(LiDAR)부로 나누

어진다. MCU 메인부는 Arduino Mega 2560을 사용하였다. RPM(모

터부)는 DC 모터를 사용하였고 DC 모터 드라이버를 통해 아두이노와 

연결되어 원활한 제어가 가능하고 포토 인터럽트센서(모터 스피드센

서)를 사용하여 DC모터가 구동할 때 몇 번의 회전을 하는지를 알 
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수 있는 부분이다.  통신부는 블루투스 모듈(HC-06)을 이용하여 

스마트폰과 애플리케이션을 통해 통신이 가능할 수 있도록 구성되었

다. 블루투스의 RX와 TX를 아두이노의 TXD와 RXD에 연결함으로

서 서로 쌍방향 통신이 가능하게 설계 하였다. 마지막으로 라이다

(LiDAR)부는 LIDAR Lite V3를 I2C통신을 사용하여 아두이노에 

연결되는 회로를 구성하였다.

Fig. 2. Circuit Diagram

2. Flow Chart for Control

관리자 모드에서는 각 객실에 필요한 경로 값을 저장하는 용도로 

사용되며 DC 모터 축에 장착된 엔코더 디스크와 적외선 센서를 

이용해 RPM 값을 데이터화하여 저장하여 각 객실마다의 경로 데이터

를 지정해주게 된다. 이용객 모드에서는 애플리케이션에서 호실을 

선택하고 해당 호실에 대한 경로가 존재하면 모터를 구동하여 출발하

게 된다. 호실까지 이동하면서 전방에 장착된 라이다(LiDAR)를 

통해 계속 스캔을 하며 라이다에서 전방에 장애물이나 사람 등을 

감지하게 되면 정지하게 된다. 객실 앞에 도착한 뒤에는 고객이 애플리

케이션에서 복귀버튼을 누를 때 까지 대기하고 있으며 복귀 버튼을 

눌렀을 경우 왔던 경로로 다시 돌아가는 복귀 알고리즘이 실행되고 

다시 호텔 로비의 데스크로 복귀가 완료되면 프로그램이 끝이 난다.

Fig. 3. Flow Chart

3. Implementation

라이다(LiDAR)부는 DC 모터가 작동함과 동시에 전방 180°를 

라이다 하단에 장착된 서보모터를 통하여 스캔할 수 있고 전방의 

장애물이나 보행자를 인식하여 정지 및 이동을 할 수 있는 역할을 

하는 동시에 객실 도착 시 객실 도어와 벽 간 굴곡을 스캔하여 더욱 

정밀하게 도착지에 도착할 수 있게 한다. 통신부는 블루투스 모듈

(HC-06)을 이용해서 스마트폰 애플리케이션과 연결되며 애플리케이

션은 관리자 모드와 이용객 모드로 나뉘며 이용객이 애플리케이션을 

이용할 시 간단하고 직결적인 작동법으로 손쉽게 객실 안내서비스를 

제공받을 수 있다.

Fig. 4. Bellboy Robot using LiDAR

Ⅲ. Conclusions

향후, 고객들이 무거운 캐리어 같은 경우 뒷부분 리프트를 장착하여 

짐을 쉽게 오르내릴 수 있도록 하드웨어 상의 보완을 하고자 한다.
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