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해당 작품은 객체 검출을 활용하여 현재 상황을 확인 후 정해진 동작을 수행하는 로봇 팔이다. 로봇 팔에 장착된 카메라로 현재 상태를 확인한 후
모터 제어를 통해 움직이며 물체를 집는 동작을 수행하도록 제작되었다. 본 작품은 시범적으로 로봇 팔을 통해 하노이 탑 퍼즐을 수행하는 것을
보여주고 있다.

자동화가 점점 가속화되는 현대 사회에서 로봇 팔을 이용하는

무인점포들이 늘어가고 있다� 하지만 여기서 확인해야 할 점은 해당

점포에서 사용하는 로봇 팔은 특정 동작만을 수행하도록 제작된다는

것이다� 카메라를 통해 현재 상태를 확인하고� 그에 맞는 동작을

수행하도록 한다� 이러한 동작 수행 방법은 적용성과 범용성을 높이고�
돌발상황이발생했을때�대처할수있다는 장점을가진다�

결론

개발의 필요성 결과물

• 로봇 팔 각도 계산 – Inverse Kinematics
여러 개의 자유도(DOF)를 가진 로봇 팔 관절을 좌표이동 시키기
위해서는 각도에 따른 좌푯값을 계산하는 것(Kinematics) 이 아닌
좌표에 따른 각 관절의 각도를 계산(Inverse Kinematics)해야 한다. 
본 작품은 5개의 관절을 통한 3차원 이동이 가능하다. 1,2,3번
3개의 관절은 로봇 팔의 좌표를 이동시키는 기능을 수행하고 4번
관절로 그리퍼의 수평을 유지하는 기능 5번 관절은 그리퍼를
여닫는 기능을 수행한다.

• 객체 인식 모델 - MobileNet SSD
MobileNet SSD는 다른 모델에 비해 연산량과 파라미터 수는
적지만, 어느정도 좋은 성능을 보여주는 효율적인 네트워크로
모바일 환경에 최적화된 모델이다.

Architecture

시연 동영상

1. 객체 인식을 통해 하노이탑 상태 파악

2. 파악한 상태에 따른 좌표이동 및 그리퍼 제어
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통해 얻은 객체의
좌푯값 정보를
바탕으로 현재 하노이
탑의 상태 파악

파악한 현재 하노이탑의 상태를 바탕으로��추후 동작 및 순서 결정
결정된 동작에 맞는 로봇 팔 좌표 이동 및 그리퍼 제어
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결과물개발의 필요성

객체 인식을 활용한
스마트 로봇 팔
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