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            Abstract
          
        

        
          This article presents an autonomous surveillance robot with an Red-Green-Blue-Depth (RGB-D) sensor. The robot incorporates Simultaneous Localization and Mapping (SLAM), autonomous patrol, face recognition, and human tracking. Based on mathematical modeling, the control system of the robot is designed with proportional-integral-differential (PID) controllers. Autonomous patrol is achieved through the control system and Robot Operating System (ROS) Navigation Stack. A Convolutional Neural Network (CNN) model is employed for face recognition. For human tracking, a position-control system is developed based on skeleton tracking. The integration of these functions into a single system results in a low-cost surveillance robot, which is tested in real-life environments.

        

        
          
            초록
          
        

        
          본 논문에서는 저가 RGB-D 센서 기반의 실내 자율 감시로봇을 소개한다. 로봇에는 SLAM, 자율정찰, 얼굴인식, 사람추적 기능이 통합되어 탑재되었으며, 제어시스템은 수학적 모델링과 PID 제어기를 기반으로 설계되었다. ROS Navigation Stack을 활용하여 자율정찰 기능을 개발했으며, CNN 모델을 통해 얼굴인식 기능을 구현했다. 또한, 골격추적 기반의 위치제어시스템을 개발하여 사람추적 기능을 구현했다. 기능들을 단일 시스템으로 통합하여 저비용 감시 로봇을 개발했고, 실제 생활환경에서 실험했다.
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