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도전학기 결과보고서DU-

과제명 를 활용한 실내 자율주행 로봇 제작ROS

참여자

성명 소속 학번

전기공학전공

김 전기공학전공

이 전기공학전공

이 전기공학전공

지도교수 의견

새로운 자율주행 플랫폼 공부를 통한 알고리즘 구현 및 맵구성 를 전체 S/W H/W

시스템 완성으로 높은 목표 도전 및 실현 우수

소속( ) 전기공학전공 성명( )

도전 과제 내용 1. 

학습 및 를 활용해 실내 자율 주행 로봇 제작 ROS ROS

도전 과제 수행 결과 및 성과 2. 

개념 및 원리 세미나 한 - ROS ( )

세미나ROS 
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를 통해 아두이노에서 노드 값 송신 및 아두이노 제어 - ROS (

  

아두이노 subscriber

센서 값 분석을 통해 각도 거리 산출 장애물 탐지 노드 값  - Lidar , , , publish( )

Lidar publish

알고리즘을 사용해 객체 추적 - meanshift ( )

 

알고리즘meanshift 
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메인 알고리즘 개발  - (

메인 알고리즘

을 통해 실내 지도 생성 이 이 - SLAM ( , )

SLAM mapping

인벤터를 사용해 프린팅 출력 김 - 3D (

프린팅3d 
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자기 평가3. 

이름 평가

한

처음으로 진행한 팀 프로젝트라 팀장으로서 역할분배나 일정 조율 개발 등 전반적인 , 
부분에서 많이 부족했던 것 같다 다음에 또 이런 기회가 생겨 팀 프로젝트를 진행한다. 
면 지금의 경험을 바탕으로 팀원들과 더욱 효과적으로 프로젝트를 진행할 수 있도록 
노력할 것이다.

김
이런 개발을 처음 진행해봐서 많이 부족하단걸 느꼈고 이번 프로젝트 경험을 통해 남
은 대학생활동안 열심히 공부해서 다른 작품이나 졸업 작품을 제작할 때 많은 도움이 
될 것 같다.

이
평소 임베디드 자율주행과 같은 분야에 관심이 많았는데 도전학기라는 좋은 기회로 나, 
만의 작품을 만들 수 있었고 처음 생각한 것 보다 완성도 높은 작품이 제작되어 좋았
다.

이
객체추적이란 분야를 처음 접해봤는데 생각보다 재미있었고 지금은 좀 오래된 기술인 

기술을 사용했지만 다음에 기회가 된다면 더 좋은 기술을 사용하고 튜닝하meanshift 
여 더욱 완성도 있는 작품을 만들고싶다.

최종 결과물4. 

아키텍처 - 

아키텍처SW 

아키텍처HW 
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플로우차트 - 

아키텍처

결과물 사진 - 

아키텍처




