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01.

A�robot�is�a�machine—especially�one�programmable�by a�computer—capable�of�
carrying out a complex series of actions automatically.

지능형 로봇(Intelligent Robot) :�인간처럼 시각·청각 등을 이용해�외부 환경을 스스
로 탐지하고,�필요한 작업을 자율적으로 실행하는 로봇

로봇의정의
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01.

그림출처 : ICT 표준화전략맵 Ver.2022

로봇의정의



2006년 Andrew Ng 교수가인공지

능로봇스테어(STAIR) 발표

오픈소스 로봇운영체제(ROS)의 근간

2006년 Scott Hassan이 설립

2008년 공통하드웨어(PR1) 및 소프

트웨어(ROS) 플랫폼아이디어발표

2010년 5월 ROS 출시

2012년 5월설립

ROS 및 Gazebo 의 개발을계속주도

2018년 사명 변경
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02. 지능형로봇운영체제
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메커넘 휠로 구성된 모바일 매니퓰레이터,�물류로봇을 모사한 경진대회용 로봇
카메라를 이용해 블록을 구별하고, 정해진 구역에 블록을 이동

02. 지능형로봇운영체제
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더 복잡하고 다양한 환경에서 활용되는 로봇이 개발되려면…
멀티 태스크관리, 다양한 센서나 구동체의 관리 등의 체계가 필요 하다.
그런데, 그것 만으로는 조금 힘들다.�각 센서와 구동체의 데이터를 어떻게 연결하지????

02. 지능형로봇운영체제

https://youtu.be/-XRFe0nupM8https://youtu.be/6eGtl5LQpf8
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집중하고 싶은 것에 집중하기 위해 다른 부분은 누가 좀 도와주면 좋겠다.ㅠㅠ.

02. 지능형로봇운영체제
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02. 지능형로봇운영체제

ROS는 메타 운영체제의 로봇 소프트웨어 플랫폼

ROS는 기존의 전통적 운영체제를 이용 + 하드웨어 추상화 + 이기종 하드웨어 적용 + 로봇 특화 개발환경
제공
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02. 지능형로봇운영체제
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02. 지능형로봇운영체제

그림출처 : 배달의민족
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02. 지능형로봇운영체제
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패키지는�ROS에서 가장 작은 단위의 빌드 항목 및 릴리스 항목

02. 지능형로봇운영체제
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02. 지능형로봇운영체제

ROS는로봇소프트웨어를개발하기위한유연한소프트웨어프레임워크

다양한로봇플랫폼에서복잡하고강인한로봇동작생성하는작업을단순화하기위한도구, �라이브러리등제공
ROS�ecosystem에 3,000여개이상의패키지가존재하며,
새로운알고리즘에대한proof-of-concept implementations패키지부터Industrial-qualitydriversandcapabilities패키지까
지모두존재

재활용성및협업개발이가능한개발환경
사용자가원하는곳에적용가능하도록가능한분산화,�모듈화하여설계됨
어떤부분을기존것들을사용하고어떤부분을직접구현할지선택가능
공통인프라위에구축된하드웨어드라이버,�일반로봇기능,�개발도구,� �유용한외부라이브러리등통합지점제공
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rqt는매우간단하게모니터링도구를제작할수있도록해주는도구

여러가지rqt플러그인들을조합하여UI를구성가능,.또구성된조합은저장/불러오기가능

�rqt_graph는노드간의연결관계,�토픽등에대한정보를시각화해줌

03. ROS의유용한도구
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03. ROS의유용한도구

Rviz는ROS에서사용되는3차원시각화도구
로봇의동작모델에서부터대공간의주행동작에대한시각화가
가능
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https://youtu.be/ixWFk6L31cA

03. ROS의유용한도구
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https://youtu.be/lRL9Dyz-XrQ

03. ROS의유용한도구
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04. ROS�개발활용사례

SLAM에서얻은지도와로봇의엔코더,�관성센서,거리센서를이용하여
현재위치부터지도상의지정된목적지까지이동함

목표
위치

SLAM

�SLAM에서얻은MAP

SENSOR

엔코더
관성
센서

거리
센서

+현재
위치
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04. ROS�개발활용사례
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04. ROS�개발활용사례
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05. ROS�표준화(안)

Client Layer

Robotics Application

Robotics Application Framework

Communication Layer

Hardware Interface Layer
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Standalone Service�Robot

SmartX�Integrated�Service�Robot
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Application Entity (AE)

Common Service Entity (CSE)

Underlying Network Service Entity (NSE)

Application and 
Service Layer 
Management

Communication 
Management/ 

Delivery Handling

Data 
Management & 

Repository

Device 
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Network Service 
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Ex+Triggering
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Time 
Management

05. ROS�표준화(안)
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Originator Node
(CSE or AE)

Receiver Node
(CSE or AE)

Originator Processing
(Notification Triggered)

Receiver Processing

Request

Response

05. ROS�표준화(안)

ROS와 oneM2M간 메시징의 차이점 극복을 위한 oneM2M-ROS�바인딩 기술규격의 제정 필요



Thank�you


