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청소로봇에적용가능한
개선된BSA 커버리지경로계획장치, 방법및기록매체

경북대학교강보영교수

- 기존BSA는맵의크기에따라격자의 개수가급격히상승
- 본발명은맵의크기에따라격자개수가소폭상승

○ 기술 개요

- 청소로봇이 미지의 큰 맵에 대해 맵 분해를 적용할 수 있는 확장된 BSA(backtracking spiral algorithm) 

커버리지 경로계획 장치 및 방법, 기록 매체에 관한 것

- (기존 문제점) 경로계획을 할 때 모든 작업을 격자 단위로 진행하여, 맵의 크기에 따라 알고리즘의 계산 복잡도

증가하여 더 많은 시간이 소요됨

- (본 기술) 큰 맵 구역을 다수 작은 맵으로 나눌 수 있고, 각각의 작은 맵에서 기존의 BSA 기법을 이용가능하며,      

각각의 작은 맵 사이가 서로 연결 가능하기 때문에, 청소 로봇이 청소하지 않은 작은 맵으로 이동할 때

각각의 맵 사이를 연결하는 엣지들로 경로탐색 공간으로 설정하도록 구현

<확장된 BSA 커버리지 경로계획 방법을 설명하는 순서도>

-기존BSA는맵의크기에따라알고리즘실행시간급격히증가
-본발명은알고리즘실행시간이거의상승하지않음

○ 기술 특장점

- 각각의 작은 맵에서 기존의 BSA 기법을 이용하기 때문에 맵의 크기 영향을 줄일 수 있으며, 기존 BSA 기법의

경로탐색 공간의 격자 맵보다 더 신속하게 장애물을 피하는 이동경로 발견

- 랜드마크를 이용해 분해 엣지(decomposition edge)를 작성하고, A* 기법을 이용하여 맵을 분해

- 기존의 BSA 커버리지 경로계획보다 실행 시간과 메모리를 단축시키면서 효율적인 경로계획 생성 가능
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