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작성요령

○ 아래의 양식에 맞춰 A4용지 3페이지 내외로 작성하시오. (한글 2007 이상에서 작성)

○ 제출마감: 2015년 11월 30일(월) 17:00까지 (마감 엄수)

○ 제출방법: 팀원들이 함께 서식을 작성하여 파일 및 출력물은 대표 1인이 제출

○ 제 출 처: [파일] rne.ksa@kaist.ac.kr (윤혜미) / [원본] 본관 1202호 (기획․연구부)

연구 키워드
○ 군집 로봇, 알고리즘, 시뮬레이션, 집단

※ 최대 5개까지 기재하시오.

연구 요약

○ 연구 요약

 우리가 만들고자하는 군집 로봇 알고리즘은 필요에 따라서 그룹을 형성할 수 있게 

한다. 그룹 체계를 형성하게 된다면, 길을 가는데 장애물이 있을 경우 힘을 합쳐서 물

체를 옮길 수 있을 것이며, 만약 하나의 로봇으로 오를 수 없는 턱이나 건널 수 없는 

틈이 있다면 여러 개체가 모여 그룹을 형성하여 그 길을 더 쉽게 이동할 수 있을 것

이다.

 우리는 그룹 체계의 장점을 군집 로봇에 접목하고, 그룹을 단계별로 만들어서 그룹 

체계의 장점을 극대화하고자 한다. 또한, 시뮬레이션을 통해 실용화 방안까지 연구해 

본다.

연구제안서

○ 연구의 목적 및 동기

최근에는 정말 다양한 분야에 로봇이 사용되고, 드론과 같은 형태로 우리의 일상에

도 침투되어있다. 이뿐만이 아니라, 우주를 개척하기 위해서는 유인탐사만으로는 한

계가 있고, 어떤 행성에 인간이 정착하기 위해서는 미리 테라포밍을 해야 한다. 이러

한 테라포밍을 위해서는 수많은 인력 혹은 로봇들이 일을 해야 한다. 이렇게 로봇들

이 사람의 개입 없이 자체적으로 일을 하기 위해서는 군집 로봇을 사용하여 특정한 

일을 여러 로봇이 유기적으로 협력해서 수행해야 한다. 이 뿐만이 아니라 재난 환경 

에서는 생존자 구조, 지형 파악 밎 지도 제작 등 정말 다양한 분야에 군집 로봇을 활

용할 수 있는데, 우리는 이러한 군집 로봇의 가능성과 활용도에 주목하여 다양한 환

경에서 이들이 어떻게 일을 수행하는지 연구 할 것이다.

○ 연구 배경 및 목표

군집 로봇은 작은 로봇 여러 대가 함께 조직적으로 협업을 하여 복잡한 일을 수행

하는 데에 목적을 둔다. 유럽연합 연구팀이 개발한 Swarm-bots, 하버드대에서 만든 

1024개의 로봇들이 협동작업을 할 수 있는 Kilobot, 우리나라에서 해파리 퇴치를 위

해 만든 9대의 로봇 등이 그 예시이다.

우리는 군집 로봇이 계급적으로 집단을 이루어 이동하는 알고리즘을 만들고자 한다. 

또한 이를 시뮬레이션을 통해 상황별로 어떻게 군집 로봇이 행동하는지를 알아보고

자 하며, 실용화 방안까지 생각해 볼 것이다.

 

○ 연구내용 및 방법

    우리가 이 연구에서 완수하고자 하는 최종 목표는 “지도가 주어져 있지 않는 지형에

서 특수한 오브젝트를 최대한 빨리 찾아낼 수 있는 군집로봇 알고리즘의 개발” 이며, 

이를 다양한 세부적인 과제들로 나누어 보면

   -군집로봇의 그룹핑 알고리즘과 기본적인 이동·통신 알고리즘 제작

   -그룹으로 이동하는 군집로봇의 행동 알고리즘 (ex: 개체 간 거리 조절)

   -지도가 주어져 있는 지형에서의 오브젝트 탐색

   -지도가 주어져 있지 않고, 지형의 입구만이 주어져 있는 지형에서 오브젝트 탐색

   -지도가 주어져 있지 않은 지형에서의 오브젝트 탐색 (최종목표)



   이 소 과제들을 완수하기 위해서 우리는 다양한 접근 방법을 시도할 것인데, 대표적

인 방법이 바로 시뮬레이션이다. 시뮬레이션은 현실에서 불가능하거나 시도하기 힘든 

일을 간단하게 처리할 수 있게 해주며, 특히 로봇 개발과 같은 분야에서 시뮬레이션

이 없다면 작동하지도 않는 로봇들을 시험 삼아 만들어 보느라 예산이 낭비될 것인

데, 시뮬레이션은 이 문제를 해결하게 해 준다. 따라서 우리는 위의 소 과제들을 시

뮬레이션을 통해 하나하나 해결해 가면서 연구를 진행할 것이다.

○ 연구계획

 R&E 활동 시작 전인 2016년 3월까지 군집로봇 시스템과 프로그래밍, 알고리즘에 대

한 다양한 논문을 이해·분석하고 Java 등의 프로그래밍 지식과 시뮬레이션 프로그램 

사용법 등을 습득하여 연구에 필요한 기초적인 지식을 쌓고, 현재의 주제인 “능동적 

콜로니 형성 군집로봇 모델”의 중심 과제를 여러 단계의 계획으로 분할하여 연구 내

용을 구체화하고, 연구 진행 과정을 시각적으로 볼 수 있게 할 것이다. 

본격적인 R&E 개발이 시작되는 3월부터 여름방학 전까지는 메인 알고리즘 개발에 

앞서 작년에 배운 것들을 실습하고, 교수님의 피드백을 통해 과제에 대한 이해도와 

지식의 폭을 넓혀 중심 과제의 계획 중 초·중반 계획을 달성하는 것을 1차 목표로 하

며 가능하다면 메인 프로젝트의 기초적인 알고리즘 제작을 2차 목표로 할 것이다. 여

름방학 중에는 1학기 동안 활동한 것을 정리하고 자체 피드백을 거친 후 이를 통해 

2학기 일정을 조정하여 현실적인 연구 목표를 재설정하는 기간으로 사용하며, 시간이 

된다면 메인 알고리즘의 기초를 제작한다. 2학기에는 여름방학에 재설정한 목표를 가

지고 메인 알고리즘의 개발과 시뮬레이션 제작을 중심적으로, 세운 계획들을 최대한 

많이 달성하기 위해 노력 할 것이다.
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