
1. 서론

일반적인 배달 로봇은 물품 하차 시 다수 세대를

인식하고 식별하기 위해 객체 탐지 알고리즘을 수행

한다. 그러나 이러한 방식은 동, 호수를 구별하기 위

해 많은 데이터를 학습하는 시간적 어려움을 겪게

된다. “라즈베리파이를 이용한 자율물류 운반 시스

템 개발”[1]을 참고하여 보았을 때, 로봇에 부착하는

RFID(Radio Frequency IDentification) 리더기가 물

품을 인식하는 것이 아닌 택배가 배송되어야 할 목

적지 세대의 UID(Unique IDentifier)데이터를 세대

에 부여 및 인식하는 기능을 설계하는 내용이 더 좋

다고 판단했다. 따라서 본 연구에서는 RFID 리더기

를 활용한 여러 세대주소 인식 방법을 제안한다.

2. 세대번호 구별 기술

2-1 RFID 기술

‘UHF RFID 태그 안테나 기술’[2] 논문에 따르면

RFID는 전자태그를 이용하여 고유 UID를 무선으로

인식하여 정보를 수집하는 기술이다. RFID 기술을

사용하기 위해서는 안테나와 모듈이 필요로 한다.

본 연구에서는 ISO1784/85, WL-134 모듈을 사용하

고, 주파수를 감지하는 구리선 안테나와 연결하여

UID를 가진 칩을 리더기에 근접시키고, 이를 통해

UID 정보를 컴퓨터에 저장한다.

그림 1. RFID리더기와 UID칩을 이용한 데이터 출력

2-2 장비 연결 및 데이터 전송

WL-134 모듈의 RX, TX 핀을 아두이노 Leonardo

(이하 Leo)의 RX와 TX 핀과 물리적으로 교차 연결

한 후, 안테나로부터 수신된 UID 데이터를 아두이노

를 통해 PC의 시리얼 모니터에 전송한다.

그림 2. RFID리더기와 UID칩
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요 약
본 논문에서는 로봇이 아파트 단지의 세대번호를 인식 및 택배를 하차시키는 기능을 소개한다. 아두
이노와 RFID 리더기, UID칩을 활용하여 세대별로 UID를 부여하여 목표지점을 탐색한다. 아두이노간
시리얼 통신하여 UID데이터를 전달하고 이후 UID와 주소를 확인한 후 일치 시 택배를 모터를 이용
하여 하차시킨다.
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2-3 UID 할당 및 단축

수신된 UID 칩이 지닌 고유 ID를 각 호수에 할당

한다. 이 과정에서 UID는 기본적으로 30자의 문자

열로 표시되지만, 이는 향후 앱 개발에서 정보데이

터를 보다 쉽게 관리하기 위해 알파벳으로 치환했

다.

3. Serial통신

아두이노 Leo와 UNO 간의 통신을 위해 여러 통

신 방법 중 본 연구에서는 SoftwareSerial을 사용한

Serial 통신 기법을 선택했다. 이 통신기법을 적용하

기 위해서는 RX 및 TX 핀이 필요로 한다. 그러나

RFID 하드웨어로 인해 아두이노 Leo의 핀이 부족한

상황이다. 이를 해결하기 위해 소프트웨어Serial을

활용하여 아두이노 Leo의 7번 핀과 6번 핀을 RX와

TX처럼 사용할 수 있도록 핀을 할당하고, 이를

UNO의 A0 및 A1핀과 물리적으로 연결하여 시리얼

통신을 가능하게 하였다. 모든 통신은 Baud rate를

9600으로 설정하여 진행하였다.WL-134를 통해 수신

한 칩의 UID 데이터는 Leo로 전송되고, 데이터는

다시 UNO로 전송되어 해당 칩의 UID를 PC2의 시

리얼 모니터에 표시할 수 있다.

4. 택배 하차 기술

택배 하차를 위해 스텝모터를 이용하였다. 원하는

타이밍에 모터를 동작하여 택배를 하차 시킬 수 있

도록 설계하기 위해선 다음과 같은 설정이 필요하

다. 스텝모터를 아두이노UNO와 연결하기 전 12v,

7.2v를 견딜 수 있도록 CNC쉴드를 아두이노와 결합

했으며 추가로 Serial 통신을 위해 쉴드의 Hold,

Abort핀과 아두이노Leo를 연결한다. 로봇이 RFID리

더기를 세대 앞 미리 달아놓은 칩에 근접 시 해당

세대 고유 UID데이터를 전달하고 택배 배달 출발

전 스캔한 택배의 주소UID와 목표세대의 세대 고유

UID가 일치할 시 스텝모터가 작동하여 택배를 밀어

내도록 설계했다. 또한 RFID태그와 UID 칩 사이 거

리를 고려하였을 때 최소 6~10.5cm가 적당하다고 판

단하였으며, ‘RFID를 이용한 이동체의 위치 결정에

서 리더 태그간 인식율 연구’[3] 논문을 참고하여 안

테나의 위치에 따라 인식률이 다르다는 실험 결과와

로봇의 크기, 아파트 내부 구조를 고려하여 로봇의

하단부 측면에 RFID 태그를, UID칩을 벽면에 부착

하였다.

그림 3. RFID리더기 태그 후 동작이 멈춘 배달로봇

그림 4. RFID리더기 태그 후 스텝 모터를 이용하여

택배 하차

5. 결론

RFID기술을 적용하여 택배 로봇이 UID칩과 근접

할 시 성공적으로 멈출 수 있게되었다.

카메라센서 대신 RFID기술을 이용해 데이터학습 및

수집 시간을 줄여 많은 시간을 단축 할 수 있었다.

리더기와 UID 칩 사이의 적정거리는 실측정시 최대

10.5cm부터 인식이 가능하였으며 리더기와 UID칩

근접을 위해선 아파트 벽면에 칩을 부착하고 로봇의

하단에 리더기를 부착하는 것이 가장 이상적이라고

판단하였다. RFID리더기와 UID칩 사이의 적정 거리

를 정리하여 로봇의 속도를 제어할 수 있었다. 추후

앱을 개발하여 택배 서비스 시작 시 택배에 담긴 주

소 정보와 UID를 일치 시켜 택배UID와 세대번호

UID가 혼동되는 상황을 방지하며 보다 편리하게 데

이터를 관리할 예정이다.
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