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요       약 

모바일 로봇은 제조, 물류, 건설 등 다양한 산업 분야에서 중요한 역할로 사용되고 있으며 연구 

분야에 있어서도 데이터 수집, 실험 수행, 환경 탐사, 자율주행 알고리즘 개발 등에도 사용되고 있

다. 본 연구에서는 실외 환경에서 고중량 적재물을 이동시킬 수 있는 모바일 로봇 플랫폼을 설계하

고 제작하였다. 또한 설계 정보와 제작 과정 등을 여러 사람들이 활용 가능하도록 공유한다. 개발된 

모바일 로봇 플랫폼은 대부분의 부품들이 시중에서 쉽게 구할 수 있는 규격 부품을 사용하였기 때

문에 공유된 설계 정보를 이용하여 많은 연구자들이 모바일 로봇 플랫폼을 제작하여 활용할 수 있

도록 하는데 목적이 있다. 

 

 

1. 서론 

지난 50 년간 로봇기술은 비약적인 발전을 지속해 

왔으며 최근 인공지능 및 ICT 기술로 대표되는 융합 

기술 발전과 고령화, 삶의 질 향상을 요구하는 사회

적 수요에 대응하여 제조 및 서비스 전 분야에 걸쳐 

활용이 폭발적으로 확대되기 시작하고 있다.[1]  

특히 모바일 로봇은 자율주행 또는 자율주행에 필

요한 센서 등에 대해서 연구하는데 필수적인 플랫폼

이다. 또한 모바일 로봇에 추가적인 애플리케이션을 

장착하면 물류, 배달, 농업, 군사용 등 다양한 분야에

서 활용이 가능하기 때문에 그 활용성이 매우 높다고 

할 수 있다.  

많은 모바일 로봇 플랫폼이 상용화되어 있지만 야

외에서 활용이 가능하며 일정 이상의 하중 적재가 가

능한 모바일 로봇 플랫폼은 대부분 가격이 1 천만 원 

이상의 고가이다.[2] 본 논문은 일반적으로 구하기 쉬

운 공통 규격 재료를 통해서 상용 모바일 로봇 플랫

폼보다 저렴한 가격으로 제작할 수 있는 고중량 적재 

가능한 실외용 모바일 로봇 플랫폼의 설계와 제작 방

법을 공유하는데 목적이 있다.  

 

2. 설계 요구사항 정의 

본 연구의 목적은 많은 연구자들이 쉽게 제작이 가

능하며 각 연구의 목적에 따라서 수정 및 확장이 가
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능한 모바일 로봇 플랫폼을 설계 및 제작하고 그 내

용을 공유하는 데 있다. 때문에 실내뿐만 아니라 야

외에서도 활용이 가능하도록 하였으며 적재 중량 역

시 설계 요구사항에 포함하였다. 

최대 속도는 사용되는 모터의 감속기의 선택에 따

라서 조절이 가능하지만, 야외에서 활용될 때 사람과 

함께 이동할 수 있도록 평균적인 사람의 걷는 속도인 

4 km/h 이상을 목표로 하였다. 적재 중량은 다양한 용

도에서 활용이 가능하도록 최소 100kg 이상을 기준으

로 설계하였다. 

또한 소프트웨어 운영체제로 개방형 로봇 소프트웨

어 플랫폼인 ROS(Robot Operating System)을 사용할 수 

있도록 구성하였다. ROS 는 로봇 애플리케이션을 구

축하는 데 도움이 되는 소프트웨어 라이브러리 및 도

구 세트로 다양한 센서 및 구동기를 확장하는데 용이

하다. 그뿐만 아니라 본 연구에서 제작된 모바일 로

봇 플랫폼에서 사용된 센서들에 대해서 사용 방법들

을 함께 공유하였다.  

 

3. 제작 결과 

제작 모바일 로봇 플랫폼은 4 개의 바퀴와 이를 지

지하는 몸체, 구동용 모터 2 개와 동력 전달 부분으로 

구성되었고 구동 방식은 스키드 스티어(Skid-Steer) 방

식이 사용되었다. 

모터는 200W 급 BLDC 모터 2 개를 사용하였고 최

대 속도는 약 6 km/h 이다. 최대 적재 하중은 실험을 

통해서 확인하였으며 약 150 kg 을 적재하고 이동이 

가능하다.  

제작된 모바일 로봇 플랫폼의 전체 크기는 800 x 

530 x 350 mm 이고 무게는 약 40 kg 이다. 활용 분야에 

따라서 다양한 추가 모듈이 설치 가능하도록 제작하

였다. 

또한 모바일 로봇 플랫폼의 주행에서 필요한 센서

(카메라, 라이다, 초음파 등)들을 장착하여 장애물 회

피 및 매핑(Mapping) 등이 가능하도록 하였다. 추후 

사용자의 필요에 따라 센서 등은 추가 및 교체도 가

능하다.  

 

4. 결론 

100 kg 이상 적재가 가능하며 실외 주행할 수 있는 

모바일 로봇 플랫폼을 제작하였다. 제작된 모바일 로

봇 플랫폼의 설계는 온라인에 공개하여 많은 연구자

들이 제작하여 활용이 가능하도록 하였다. 제작된 모

바일 로봇 플랫폼은 대부분 온라인상에서 쉽게 구할 

수 있는 부품으로 구성되어 누구나 설계와 제작 설명

을 보고 제작할 수 있도록 하였다. 설계는 저자의 홈

페이지[3]에서 확인 가능하다.  
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