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과제관리번호 PE14310
해당단계

연구기간
년1 단계 구분 1/ 1

연구사업명
중 사 업 명

세부사업명

연구과제명
중 과 제 명

세부 단위 과제명( ) 남극 대륙 육상 탐사 지원을 위한 크레바스 탐지 연구

연구책임자 이 주 한
해당단계

참여연구원수

총 명: 17

내부 명: 14

외부 명: 3

해당단계

연구비

정부 천원: 200,000

기업 천원:

계 천원: 200,000

연구기관명 및

소속부서명
기술안전지원실 참여기업명

국제공동연구 상대국명 상대국연구기관명: :

위 탁 연 구 연구기관명 국민대학교 연구책임자 강연식: :

요약 연구결과를 중심으로 개조식 자이내( 500 )
보고서

면수

색 인 어

각 개 이상( 5 )

한 글 크레바스 무인자동주행로봇 주파수변조연속파 트래버스 지표투과레이더, , , ,

영 어 Crevasse, Autonomous Mobile Robot, FMCW, Traverse, GPR







urpose and Necessity of R&D

Contents and Extent of R&D



R&D Results
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연구명 지역 설 명 탐사 자료종류 국가
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연구명 지역 설 명 탐사 자료종류 국가
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연구명 지역 설 명 탐사 자료종류 국가
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국가 기관( ) 명칭 적용 비고

미국

(Dartmouth University)

Cool

Robots

탐사 이온층의 변화측정Crevasse , ,

지진계 및 기상관측기구 배치

미국

(Georgia Institute of

Technology)

SnoMote 기후모델 검증을 위한 데이터 측정

미국

(Transantarctic

Expedition team)

The

Moon-Reg

an

일 동안 을40 3,600 miles Bio

에너지를 이용하여 남극 횡단

미국 (Carnegie Mellon

Univ.)
Nomad

에서 운석 탐사Elephant Moraine

수행 년 자율주행기능을 갖춘(2000 ),

탐사로봇

중국 HoY
로봇Snow-mobile . 25 km

주행가능 적재중량. 40kg

미국
와Yeti

Yeti2

크레바스탐지를 위하여 을GPR

장착하여 운행 자율주행 기능,

미국 NanoSAR

무인항공기에 장착 레이더를,

이용하여 지형을 매핑하거나

크레바스 탐지에 사용

영국 M2AV
무인비행기를 이용하여 대기와

빙하간의 열교환 데이터측정

일본

일본 극지연구소( )
Ant-Plane Aeromagnetic Survey

미국 Aerosonde™

Atmospheric profiling and flux

studies,

Mapping sea surface temperature

(SST) at high resolutions
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Fig 1. Schematic diagram showing FMCW
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Fig 2. The image of RS3400K/00 which is

a synthesized, K-band, FMCW radar.

Fig 3. FMCW radar
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Fig 4. RaspberryPI 2 image. The size of board is similar to

the name card.

Fig 5. Touch screen for Raspberry PI 2
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Fig. 6. An image of recorder.

Fig. 7. Plot of returned signal corresponding to a very close echo and

possible reflections in the measurement equipment.
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Fig. 8 Simulation model

Fig. 9 Simulation result
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항목 정보

크기 × ×

무게 

가반 하중 모든 지형 :  최대, : 

최대 속도 

구동 시간  최대(  )

구동력 최대  연속, 

배터리 ,  리튬이온팩 개로 구성4

활용 가능 전력 , ,  이용 가능 각각은.  퓨즈 연결

통신 RS-232, 115200 BAUD

엔코더 200,000 pulse/m Quadrature

제공 정보 배터리 정보 오도메트리,

제어 모드 속도 모드 토크 모드,
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항목 정보

기어비 78.71 : 1

기어헤드 출력 속도 (max)

기어 출력단 연속 토크 

기어 출력단 피크 토크 

기어헤드 백래시 48 Arc minutes

기어헤드 효율 70%

총 무게 

정규 전압 24 DC volts

정규 전류 7.94 A
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아이콘 정보

배터리 상태

개의 가 대략적인 배터리 잔량을 나타낸다4 LED .

통신 상태

녹색 로봇이 정상적인 구동 명령을 받고 있는 경:

우 및 주행 준비가 되어 있는 경우.

노란색 명령을 받고 있지만 응급 정지 상태이거나:

다른 에러가 발생하여 주행할 수 없는 경우.

붉은색 직렬 통신이 연결되지 않은 경우: .

일반 에러 상태

로봇에 에러 응급 정지 상태 배터리 파워 부족 불( , ,

특정 소프트웨어 에러 포함 가 발생해서 주행할 수 없)

는 경우 붉은색으로 나타난다.

응급 정지 상태

응급 정지가 활성화 되어 로봇이 주행할 수 없을 때

붉은색으로 나타난다.

충전 표시자

로봇의 가 외부에서 공급되고 있을 때user power ,

붉은색으로 나타난다.
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(a) (b)

(c) (d)

그림 자율주행 예제2-11.
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주요 제원

킴코 MXU500

주요 제원

제원 단위 Dimension

배기량 cc 498.5

전고 mm 1234

전폭 mm 1223

전장 mm 2200

건조중량 kg 306.0

최대출력 ps /rpm 24.0 /5500

최대토크 kg/m /rpm 2.75 /4000
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Gear shift Motor Break Motor

Throttle Motor Steer Motor
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조종기 사용 버튼RC

5 모드 모드RC -> PC

4, 7

변환Gear

Neutral(0,2), High(1,2)

Low(2,2), Park(0,1)

8 스로틀
14 전원

22 조향 브레이크,

25 긴급 정지
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그림 남극 장보고과학기지에서 내륙으로의 이동을 보4-1

여주는 지도
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그림 대륙으로 이동하기 위해서 반드시 통과해야 할 기지 남서4-2.

쪽에 위치한 난센빙하

그림 위성을 활용한 빙하 탐사 방4-3. . Specke tracking

법을 이용하여 빙하의 속도를 추정 할 수 있다
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그림 난센 횡단 루트 파란색선 와 각 지역을 의 격자로 구분한 지도 주 루트 주4-4. ( ) 1 km x 1 km .

변의 붉은색 격자는 항공 레이다 탐사를 통하여 안전도를 단계로 표시3~5
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그림 헬기를 이용한 탐사 상 깊이별4-5. GPR ( ),

반사파의 강도를 표시한 그림 하( )

그림 탐사 결과로 얻은 위험도 순위를 색으로4-6. GPR

표현한 지도 예( )
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․

( :PE14310 )
2015. 09.01. ~ 2016. 08. 31

( ) 200,000

,

(1)

◦

◦

◦

(2)

(FMCW) Snow Bridge◦

2 .◦

, GPS

Lidar

(GPR) ,◦

GPR

◦

(3)

◦

◦

◦

(4)

◦

1◦

2016/17◦

,◦

2◦

◦
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장치 주소 시리얼 포트IP / 전원 소스 [ v ]

AP ( TP LINK )– 192.168.51.1 12

제어기SBC ( PC ) 192.168.51.100 24

모니터링Remote PC ( PC ) 192.168.51.101

SICK ( Laser Scanner ) 192.168.51.246 24

하위 컨트롤러 1 5

GPS( Ascen ) 3 5
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Steering Motor 조향부 실사
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제어권 버튼 제어권 버튼 실사

상태Error 제어 상태RC & PC
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조종기 사용 버튼RC

5
모드 모드: RC -> PC↑

모드 모드: PC -> RC↓

4, 7

변환Gear

Neutral( , ), High(·, )↑ ↓ ↓

Low( , ), Park( ,·)↓ ↓ ↑

8 스로틀( )↑
14 전원

22 조향 브레이크( ), ( )↔ ↓

25
긴급 정지:↓

제어권 활성화:↑



- 54 -



- 55 -



- 56 -

주행 중 발생ERROR 을 통한 극복 후 주행REBOOT ERROR
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주 의

이 보고서는 극지연구소에서 수행한 기본연구사업

의 연구결과보고서입니다

이 보고서 내용을 발표할 때에는 반드시 극지연구소

에서 수행한 기본연구사업의 연구결과임을 밝혀야 합

니다

국가과학기술 기밀유지에 필요한 내용은 대외적으

로 발표 또는 공개하여서는 안 됩니다


