
1. 서론

휴머노이드 로봇의 복합 작업은 일련의 단위 행

동들을 통해 수행될 수 있다. 이 때, 단위 행동은 직

관적으로 이해하기 쉽도록 서술적 심벌 형식으로 정

의하어야 하며[1], 사람처럼 다양한 상황 정보를 전

반적으로 고려하여 행동을 선택해야 한다[2]. 따라서

본 논문에서는 사람의 사고방식을 모델링한 고려도

기반 생각 메커니즘[3]을 이용하여 행동을 선택하고

자 하며, 이를 스크립트 기반 시뮬레이터에서 검증

하고자 한다.

2. 고려도 기반 생각 메커니즘

고려도 기반 생각 메커니즘[3]은 여러 개의 인지

정보가 있을 때, 자신의 가치관을 반영하여 하나의

결론을 추론해내는 과정을 모델링한 것이다. 뇌를

구성하는 뉴런 덩어리는 지각된 정보를 나타내는

입력 심벌이나 가능한 결론을 나타내는 표적 심벌

을 나타낸다. 입력 심벌과 표적 심벌 사이의 연결

은 지식을 나타내므로 지식 연결이라 한다.

입력 심벌에 대한 고려도 정도는 Sugeno -퍼

지 척도로 나타내며, 각 표적 심벌에 대한 평가는

다음과 같이 Choquet 퍼지 적분으로 계산된다[4].
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는 표적 심벌, 는 번째 입력 심벌, 는 

에 대한 의 부분 평가치,    는 입력

심벌 집합,  는  의 퍼지 척도 값이다.

3. 복합 작업 수행을 위한 행동 선택

알고리즘

3.1 복합 작업과 단위 행동 정의

본 논문에서 수행하고자 하는 복합 작업은 표 1

과 같이 5개이며, 이를 위해 7개의 단위 행동을 정

의하였다.

내용

복합 작업

화분에 물주기, 서랍 안 물건 찾기,

다른 용기의 내용물 덜기, 장난감

정리하기, 토스트기로 빵 굽기

단위 행동
둘러보기, 다가가기, 몸 숙이기, 잡기,

옮기기, 기울이기, 내용물 덜기

표 1. 복합작업과 단위 행동.
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3.2 행동 평가 기준 설정

행동 평가 기준은 표 2와 같이 4개의 상황 정보

를 정의하였으며, 각 평가 기준에 대한 고려도 값

은 4:3:2:1로 설정하였다.

선택 기준 단위 범위 고려도

1 로봇 몸체와 해당 물체의 거리 [m] [0,5] 4

2 로봇 손과 해당 물체의 거리 [m] [0,1] 3

3
현재 잡은 물체의 현재 위치와

도착 위치의 거리
[m] [0,1] 2

4
현재 잡은 물체의 현재

기울기와 도착 기울기와 차이
[°]
[0,

360]
1

표 2. 행동 평가 기준.

3.3 행동 평가

각 행동의 평가치는 4개의 상황 정보 값과 각 기

준에 대한 고려도 값을 모두 고려하여 다음과 같이

계산된다.
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는 번째 단위 행동, 는 번째 평가 기준에 대

한 번째 행동의 부분 평가치,  는 t시간에의 

번째 상황 정보 값.  는  ⊂    의

퍼지 적분 값이다. 최종적으로 가 가장 큰 하

나의 단위 행동이 선택되어 발현된다.

4. 실험 결과

제안하는 알고리즘의 효용성을 검증하기 위해 스

크립트 기반 시뮬레이터에서 사람과 로봇이 선택한

행동 비교 실험을 수행하였다. 사람의 행동 패턴

파악을 위하여 사전 시연을 바탕으로 100개의 일화

기억(각 복합작업 당 20개)과 선택 행동들을 데이

터베이스화하였다. 표 3은 “화분에 물주기” 복합작

업에서의 상황 정보와 선택된 행동들을 보여주며,

표 4는 선택된 행동들과 사람의 행동 패턴과의 유

사도를 보여준다. 제안하는 고려도 기반 알고리즘

은 사람과 86%의 유사도를 보였으며, 기존의

confabulation 기반 알고리즘[2]의 유사도 51%에 비

해 사람과 더 유사한 행동 패턴을 보이며 복합작업

들을 수행하였다. 1)

표 3. 복합작업 1의 상황 정보와 선택한 행동.

복합작업
알고리즘 1 2 3 4 5 전체

Confabulation[2] 70 45 55 30 55 51%

고려도 80 100 85 75 90 86%

표 4. 사람 행동 패턴과의 유사도.

5. 결론

본 논문에서는 고려도 기반 생각 메커니즘을 이

용하여 휴머노이드 로봇의 행동 선택 알고리즘을

제안하였다. 제안하는 알고리즘의 효용성을 검증하

기 위해 스크립트 기반 시뮬레이터에서 실험을 수

행하였으며, 기존의 confabulation 기반 알고리즘에

비해 사람과 더 유사한 행동 패턴을 보이며 복합

작업을 수행할 수 있었다.
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