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충돌회피 및 자율주행을 위한 센서융합 기반 하이브리드 반응 
경로 계획 방법, 이를 수행하기 위한 기록 매체 및 이동로봇 

 기술의 개요 

자율주행 자동차, 무인로봇, 자율 주행 시스템 등  기술활용분야 

 대표도 

◀ 하이브리드 반응 경로 계획 방법에 따른  

    실시간 주행 시뮬레이션 결과 

 지식재산권 현황 
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기술양도, 실시권 허여,  
기술지도 등 

• 실제 평면 상에서 이동로봇, 목표지점, 적어도 하나의 동적 장애물의 위치, 이동로봇과 

목표 지점까지의 거리 및 이동로봇의 일정 반경을 포함하는 정보를 수집하는 단계, 동

적 장애물의 위치를 실제 평면에서 가상 평면으로 변환하는 단계, 정보를 파라미터로 

이용하여 가상 평면 상에서 이동로봇과 동적 장애물의 충돌범위를 추정하는 단계 및 

충돌범위를 기초로 실제 평면 상에서 이동로봇의 경로를 계획하는 단계를 포함함. 
 

• 자율 이동로봇 센서 시스템을 단순화하면서도, 실시간으로 변화하는 동적 외부환경에 

대한 효율적인 반응 경로 계획 제공. 
 

• 자율주행 이동로봇 시스템 구축시 각종 센서 융합으로 인해 발생하는 시스템의 복잡

성 문제를 키넥트(Kinect)와 스마트폰 기능의 적용으로 단순화 시킬 수 있음. 
 

• 간편한 셋업방식으로 일반인이 사용하기 수월하고, 자율주행에 대한 하드웨어 구성 

시간을 크게 단축 할 수 있음. 
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