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Executive Summary 

 

SLAM(Simultaneous Localization and Mapping) 기술은 로봇이 미지의 환경을 탐색하면서 

자신의 위치를 추정하고 주변 환경의 지도를 동시에 작성하는 방법입니다. SLAM은 로봇

과 자율주행차가 실내외 다양한 환경에서 안정적으로 작동하기 위한 핵심 기술로 자리매

김했습니다. 

최근 SLAM 기술은 단순한 위치 추정과 지도 작성을 넘어, 공간 지능(Spatial AI)의 핵심 

동력으로 진화하고 있습니다. 공간 지능은 로봇이 환경을 이해하고 상호작용할 수 있는 

능력을 의미하며, SLAM은 이를 위한 가장 유력한 접근법으로 평가받고 있습니다. 

또한 SLAM 기술은 공간 컴퓨팅(Spatial Computing) 분야에서 매우 중요한 역할을 하고 

있습니다. 공간 컴퓨팅은 현실 공간과 가상 공간을 융합하여 사용자에게 몰입감 있는 경

험을 제공하는 기술인데, 이를 위해서는 현실 공간에 대한 정밀한 이해와 디지털화가 필

수적입니다. SLAM은 센서 정보를 통합하여 3D 공간을 실시간으로 매핑함으로써, XR, 자율

주행, 서비스 로봇 등 공간 컴퓨팅의 다양한 응용 분야를 가능케 하고 있습니다. 

본 보고서에서는 최신 연구 동향을 바탕으로 SLAM 기술의 원리와 발전 방향을 소개하

고, 공간 지능과 공간 컴퓨팅 분야에서의 역할과 영향에 대해 조명해 보고자 합니다. 또

한 자율주행과 로보틱스 분야의 SLAM 활용 사례를 살펴보고, 향후 전망을 논의해 보겠

습니다. SLAM 기술의 발전은 우리의 일상을 크게 변화시킬 잠재력을 가지고 있으며, 그 

가능성에 주목할 필요가 있습니다. 
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1. SLAM 기술 개요 

SLAM은 로봇이 미지의 환경을 탐색하면서 스스로 위치를 인식하고 주변 지도를 구축하는 기술입

니다. GPS 등 외부 인프라에 의존하지 않고, 로봇에 장착된 카메라, 라이다(LiDAR), 관성 센서(IMU) 

등을 활용하여 자율적으로 동작합니다. 

SLAM은 크게 프론트엔드(frontend)와 백엔드(backend) 두 부분으로 구성됩니다. 프론트엔드는 센

서 데이터를 처리하여 로봇의 이동(odometry)과 환경의 특징점(feature)을 추출하는 역할을 합니

다. 백엔드는 그래프 최적화 등을 통해 로봇의 궤적과 주변 환경의 3D 모델을 구축합니다.  

그림 1 SLAM의 기본 프레임워크.  

 

※ 프론트엔드에서 추출된 시각/관성 오도메트리와 특징점 정보가 백엔드에서 환경 모델과 통합 

 

표 1 SLAM 기술의 유형 비교 

SLAM 기술 주요 센서 특징 

LiDAR SLAM 라이다 
⚫ 정확성 높음 

⚫ 원거리 측정 가능 

Visual SLAM 카메라 
⚫ 저비용 

⚫ 의미정보 추출 가능 

Visual-Inertial SLAM 카메라 + IMU 
⚫ 스케일 추정 가능 

⚫ 자세 추정 강건 
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초기 SLAM은 주로 라이다와 같은 거리 센서 기반이었으나, 최근에는 비전 센서를 활용한 Visual 

SLAM과 관성 센서를 결합한 Visual-Inertial SLAM이 주류를 이룹니다. 이들은 카메라를 통해 얻은 

이미지 시퀀스에서 특징점을 추출하고 매칭하여 위치를 추정하는 원리로 동작합니다. 

SLAM은 로봇이 작동하는 환경의 특성(실내/실외, 정적/동적 등)과 활용 가능한 센서에 따라 다양

한 형태로 구현됩니다. 최근에는 센서 퓨전, 딥러닝 등의 기법을 접목하여 더욱 강건하고 정밀한 

SLAM 기술이 개발되고 있습니다. 아직 완전히 해결되지 않은 과제들도 있지만, SLAM 기술은 우

리 일상 속 다양한 로봇과 자율주행 시스템의 핵심 구성요소로 자리잡아 가고 있습니다. 

그림 2 청소로봇에 적용되는 SLAM의 이점(Mathworks) 

 

 

 

2. 공간 지능과 SLAM 

2.1. 공간 지능의 개념과 중요성 

공간 지능(Spatial AI)은 인공지능이 공간적 맥락을 이해하고 추론할 수 있는 능력을 말합니다. 즉, 

환경을 인식하고(Perception), 현재 상황을 파악하며(Context Understanding), 목표를 달성하기 위

해 판단하고 행동하는(Reasoning & Planning) 지능입니다. 

우리가 집안을 돌아다니거나 물건을 찾을 때 공간 지능을 활용합니다. 책상 위에 있던 스마트폰

이 보이지 않는다면, 서랍을 열어보거나 가방 안을 확인합니다. 한 번도 가보지 않은 건물에서도 

안내 표지판을 보고 길을 찾아갈 수 있습니다. 이러한 일상의 문제 해결 능력이 바로 공간 지능
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입니다. 

공간 지능은 서비스 로봇, AR/VR, 자율주행차 등 다양한 분야에서 핵심적인 역할을 할 것으로 기

대됩니다. 특히 실환경에서 작동하는 시스템의 경우, 주변을 인식하고 상황을 판단하여 적절히 대

응하는 능력이 필수적입니다. 정부의 4차 산업혁명 정책에서도 공간 지능을 핵심 기술로 꼽고 있

습니다. 

 

2.2. SLAM 기반 공간 지능 구현 사례 

SLAM은 공간 지능을 구현하는데 있어 가장 기본적이면서도 중요한 역할을 합니다. 자신의 위치

를 파악하고 주변 환경을 이해해야 그에 맞는 지능적인 행동이 가능하기 때문입니다. SLAM을 통

해 환경에 대한 디지털 트윈(Digital Twin)을 구축하면, 그것을 기반으로 다양한 공간 지능 태스크

를 수행할 수 있습니다. 

대표적인 사례로 영국의 임페리얼 컬리지에서 시작된 SLAMCore 프로젝트를 들 수 있습니다. 이

들은 실내외 환경에서 강건하게 작동하는 SLAM 엔진을 개발하고, 이를 기반으로 위치 기반 서비

스, 증강현실, 드론 매핑 등 다양한 애플리케이션을 선보였습니다. SLAM을 통해 환경을 실시간으

로 모델링하고 서비스와 연동함으로써 혁신적인 사용자 경험을 제공하고 있습니다. 

구글도 Project Tango를 통해 모바일 디바이스에 SLAM 기술을 탑재하고 공간 지능 서비스를 개

발했습니다. 멀티 센서로 주변을 매핑하고 모션 트래킹을 수행하여, 길 안내와 실내 네비게이션, 

증강현실 게임 등을 가능케 했습니다. 나아가 차세대 AR 플랫폼인 ARCore에도 SLAM이 핵심 요

소로 포함되어 있습니다. 

이 외에도 Oculus Quest VR 헤드셋의 Inside-Out 트래킹, Tesla의 자율주행, Skydio의 자율 비행 드

론 등 다양한 제품에 SLAM 기술이 활용되고 있습니다. 환경 인식과 상호작용이 필요한 거의 모

든 영역에서 SLAM은 공간 지능의 핵심 인프라 역할을 하고 있습니다. 
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2.3. 공간 지능을 위한 SLAM 기술의 진화 방향 

앞으로 공간 지능이 더욱 널리 활용되기 위해서는 SLAM 기술의 지속적인 발전이 필요합니다. 현

재의 SLAM 기술은 제한된 환경에서 로봇의 위치 추정과 지도 작성에 초점이 맞춰져 있습니다. 

그러나 진정한 공간 지능을 구현하기 위해서는 보다 높은 수준의 공간 이해와 상황 인지, 그리고 

사용자와의 상호작용 등이 요구됩니다. 

이를 위해 SLAM 기술은 다음과 같은 방향으로 진화할 것으로 예상됩니다. 

• 다중 센서 퓨전(Multi-Sensor Fusion): 단일 센서만으로는 복잡한 실환경을 충분히 이해하

기 어렵습니다. 카메라, 라이다, 레이더, GPS 등 다양한 센서를 결합하여 환경에 대한 풍부

하고 강건한 정보를 얻는 것이 중요합니다. 

• 의미론적 매핑(Semantic Mapping): 기존의 SLAM은 주로 기하학적 형태의 특징만을 다뤘

다면, 앞으로는 주변 사물과 장면의 의미, 기능, 상호 관계 등 보다 고수준의 정보를 추출

하고 지도에 반영할 필요가 있습니다. 이를 통해 단순 위치 기반을 넘어선 상황 인지와 

액션이 가능해집니다. 

• 사람-로봇 협업(Human-Robot Interaction): 공간 지능의 주요 목적 중 하나가 사람과 로봇

의 원활한 협업입니다. 로봇이 인간의 행동을 이해하고, 자연스러운 상호작용을 하기 위해

서는 SLAM이 사람 중심의 공간 표현과 추론 기능을 갖춰야 할 것입니다. 

• 지도의 장기 메모리화(Long-term Mapping): 현재의 SLAM은 주로 단기적인 환경 매핑에 

집중되어 있습니다. 그러나 로봇이 장기간에 걸쳐 축적한 공간 지식을 기억하고 활용한다

면, 보다 효율적이고 스마트한 작업 수행이 가능해질 것입니다. 

이러한 발전 방향은 기술적 난제임과 동시에 흥미로운 연구 문제를 제시합니다. 딥러닝, 빅데이터 

등 최신 기술과의 접목을 통해 SLAM 기술은 지속적으로 고도화될 것입니다. 이를 통해 로봇과 

인공지능의 공간 지능은 한 단계 더 도약할 수 있을 것으로 기대됩니다. 
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3. 공간 컴퓨팅과 SLAM 

3.1. 공간 컴퓨팅의 정의와 응용 분야 

공간 컴퓨팅은 현실 세계와 디지털 정보를 결합하여 사용자에게 몰입감 있고 직관적인 경험을 제

공하는 새로운 컴퓨팅 패러다임입니다. 현실 공간 위에 3차원 그래픽, 텍스트, 영상 등을 정합하

여 혼합현실(Mixed Reality)을 구현하는 것이 목표입니다. 헤드셋이나 모바일 디바이스를 통해 디

지털 콘텐츠와 실제 환경이 하나의 공간에서 실시간으로 어우러지는 것이죠. 

공간 컴퓨팅의 대표적인 응용 분야로는 XR, 스마트팩토리, 자율주행, 스마트시티 등을 들 수 있습

니다. 

• XR(AR/VR/MR): 게임, 교육, 원격 협업 등에서 가상 객체를 현실 공간에 자연스럽게 합성

하여 제공합니다. 

• 스마트팩토리: 제조 현장에서 작업자에게 설비 정보, 작업 매뉴얼 등을 AR로 안내하고, 공

정을 모니터링합니다. 

• 자율주행: 차량 내외부 센서 정보를 결합하여 주행 환경을 입체적으로 인지하고, AR HUD

로 운전자에게 정보를 제공합니다. 

• 스마트시티: 도시 공간 데이터와 IoT 센서 정보 등을 갖고 디지털 트윈을 구축하여, 시뮬

레이션과 최적화에 활용합니다. 

이처럼 공간 컴퓨팅은 사이버 공간을 현실 세계로 확장함으로써, 우리의 일상과 산업 전반에 혁

신을 가져올 잠재력을 지니고 있습니다. 향후 5G/6G 등 차세대 통신, 디바이스의 고도화, 클라우

드/엣지 컴퓨팅의 발전으로 더욱 가속화될 것으로 예상됩니다. 

 

3.2. SLAM 기술의 공간 컴퓨팅 활용 사례 

공간 컴퓨팅은 현실 세계의 3D 모델, 즉 디지털 트윈이 그 기반이 됩니다. 그리고 이 디지털 트

윈을 구축하는데 있어 SLAM 기술이 결정적인 역할을 합니다. 다양한 센서를 통해 환경을 인식하

고 정밀한 3D 모델을 실시간으로 만들어내는 것이 SLAM의 본령이기 때문입니다. 

메타의 퀘스트 프로와 애플의 비전 프로는 SLAM 기술을 활용한 대표적인 공간 컴퓨팅 디바이스

입니다. 공간 매핑(Spatial Mapping)이라 불리는 기술을 통해 사용자 주변을 실시간으로 메시 모

델링하고, 그 위에 홀로그램을 정합합니다. 이를 통해 가상 객체가 현실 공간에 존재하는 것 같은 
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Mixed Reality 경험을 제공합니다. 

SLAM은 XR 뿐 아니라, 자율주행과 같이 정밀한 공간 정보가 필요한 다양한 분야에서 공간 컴퓨

팅을 위한 핵심 인프라로 활용되고 있습니다. 앱손(Appen)의 자율주행 플랫폼에는 다중 센서 

SLAM이 적용되어, 주행 환경을 센티미터 수준의 정밀도로 모델링합니다. 테슬라나 웨이모 등 다

른 자율주행 업체들도 라이다와 비전 기반의 SLAM 기술을 경쟁적으로 개발 중입니다. 

공간 컴퓨팅은 우리가 디지털 정보와 상호작용하는 방식에 혁명을 가져올 것입니다. 그 중심에는 

SLAM 기술이 있습니다. 지금까지 2차원 화면에 제한되었던 컴퓨팅 경험이, SLAM을 통해 3차원 

실세계로 자연스럽게 확장되는 것입니다. 

 

3.3. 공간 컴퓨팅 발전을 위한 SLAM 기술의 과제 

SLAM은 공간 컴퓨팅을 실현하는 핵심 기술이지만, 실제 적용에 있어서는 아직 해결해야 할 과제

들이 있습니다. SLAM 기술의 도전 과제를 전문가들의 의견을 모으면 다음과 같이 짚을 수 있습니

다. 

• 정확성(Accuracy): 많은 SLAM 알고리즘들이 실험실 환경에서는 잘 동작하지만, 실제 환경

에서는 정확도가 떨어집니다. 조명 변화, 동적 객체, 텍스처가 부족한 표면 등 다양한 노

이즈 요인을 극복할 수 있어야 합니다. 

• 효율성(Efficiency): 공간 컴퓨팅 애플리케이션은 모바일 및 웨어러블 디바이스에서 동작해

야 합니다. 제한된 컴퓨팅 파워와 배터리 용량 내에서 SLAM 알고리즘을 최적화하는 것이 

중요한 과제입니다. 

• 견고성(Robustness): SLAM은 센서 데이터에 전적으로 의존하기에, 센서 오류나 데이터 손

실에 취약합니다. 부분적인 고장이 전체 시스템을 마비시키지 않도록 견고성을 확보해야 

합니다. 

• 동적 환경(Dynamic Environments): 많은 SLAM 알고리즘들이 정적 환경을 전제로 합니다. 

그러나 실제 공간은 사람과 사물이 끊임없이 움직이는 동적 환경입니다. Moving 물체를 

인식/추적하고 지도에 반영하는 기술이 필요합니다. 

• 대규모화(Scalability): 현재 SLAM은 주로 제한된 공간(방, 건물 등)을 대상으로 합니다. 도

시 전체, 나아가 글로벌 수준으로 확장하기 위해서는 새로운 접근이 필요합니다. 멀티 에

이전트 SLAM, 지도 결합 등이 주요 연구분야입니다. 
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이외에도 센서 퓨전, 시맨틱 정보 활용, 장기 지도 업데이트 등 다양한 주제의 연구가 활발히 진

행되고 있습니다. SLAM 기술은 아직 완성형이 아니라 발전 중인 분야인 만큼, 학계와 산업계의 

협력을 통한 지속적인 혁신이 기대됩니다. 특히 최근에는 딥러닝을 접목한 새로운 접근들(Deep 

SLAM)이 각광받고 있습니다. 향후 SLAM 알고리즘들은 더욱 강건해지고, 경량화되며, 확장성을 

갖추게 될 것입니다. 

공간 컴퓨팅은 차세대 컴퓨팅 환경으로 주목받고 있습니다. SLAM 기술의 고도화는 곧 공간 컴퓨

팅의 미래와 직결된다고 해도 과언이 아닙니다. 디지털과 현실의 경계를 허물고 인간 중심의 새

로운 컴퓨팅 패러다임을 구현하는데 있어, SLAM이 중추적 역할을 할 것으로 기대됩니다. 

 

 

4. 자율주행과 로보틱스에서의 SLAM 

4.1. 자율주행 자동차에서의 SLAM 활용 

자율주행은 SLAM 기술의 가장 중요한 활용 분야 중 하나입니다. 자율주행차는 다양한 센서로부

터 수집된 환경 정보를 종합하여 스스로 판단하고 주행해야 합니다. 특히 정밀한 위치 인식과 주

변 지도 구축이 필수적인데, 바로 이 역할을 SLAM이 담당합니다. 

초기 자율주행 연구에서는 GPS와 고정밀 지도를 활용한 단순한 위치 기반 주행에 그쳤습니다. 그

러나 GPS음영지역이 많고, 지도 업데이트도 쉽지 않아 한계가 있었죠. 이를 극복하기 위해 SLAM 

기술을 도입한 것입니다. SLAM은 GPS에 의존하지 않고 차량 스스로 위치를 추정하고 주행 환경

을 실시간으로 매핑합니다. 

구글은 SLAM을 활용해 자사의 자율주행 기술을 크게 발전시켰습니다. 라이다, 카메라, GPS 등 다

양한 센서를 활용한 Graph SLAM을 통해 정밀한 위치 추정이 가능해졌죠. 특히 라이다 기반의 

SLAM으로 주행 환경을 3D 포인트 클라우드로 매핑하고 장애물을 감지할 수 있게 되었습니다. 

최근에는 카메라 기반의 Visual SLAM이 각광받고 있습니다. 라이다에 비해 저렴하지만 풍부한 시

각 정보를 제공하기 때문입니다. 테슬라는 Pure Vision이라 불리는 비전 기반 자율주행 시스템을 

개발 중인데, 다중 카메라와 딥러닝 기반 SLAM을 활용한다고 알려져 있습니다. 

자율주행 분야의 SLAM은 몇 가지 특징적인 도전과제가 있습니다. 먼저 넓은 범위를 빠른 속도로 
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주행하면서 매핑해야 합니다. 이를 위해 Multi-session SLAM, 지도 통합 기술 등이 연구되고 있죠. 

또한 날씨 변화에 강인해야 합니다. 같은 곳이라도 계절과 기후에 따라 겉모습이 크게 달라지기 

때문입니다. 

자율주행에 있어 SLAM의 역할은 앞으로 더욱 확대될 것으로 보입니다. 단순히 센서 데이터를 퓨

전하는 수준을 넘어, 환경에 대한 시맨틱 이해와 자율주행의 의사결정을 지원하는 핵심 모듈로 

자리매김할 것입니다. SLAM 기술의 고도화가 곧 자율주행의 미래를 좌우한다고 해도 과언이 아닙

니다. 

 

4.2. 서비스 로봇에서의 SLAM 활용 

서비스 로봇 산업은 공간 지능에 대한 가장 큰 수요처 중 하나입니다. 청소 로봇, 배달 로봇, 안

내 로봇 등 실내외에서 사람을 도와 작업하는 로봇들이 속속 등장하고 있죠. 이들이 안전하고 효

율적으로 임무를 수행하려면 정교한 SLAM 기술이 필수적입니다. 

청소 로봇의 경우, SLAM을 통해 집 안 구조를 파악하고 체계적으로 청소 경로를 계획합니다. 좁

은 틈새나 계단 등 장애물을 감지하고 자연스럽게 피해 돌아다니죠. 아이로봇의 룸바는 비전 

SLAM을 활용해 효과적인 커버리지를 달성하고, 스스로 충전 스테이션으로 돌아가는 것으로 유명

합니다. 

병원, 호텔, 전시장 등을 안내하는 로봇들도 SLAM의 도움을 받고 있습니다. 넓고 복잡한 실내 공

간에서 스스로 위치를 파악하고 경로를 계획해야 하는데, 이때 SLAM으로 구축한 지도가 활용됩

니다. SLAM 기술은 로봇의 자율 내비게이션 능력을 한 단계 높여주는 핵심 요소인 셈이죠. 

물류창고나 공장에서 화물을 운반하는 AGV(무인운반차)도 SLAM의 중요한 활용처 중 하나입니다. 

아마존 키바 로봇은 바닥에 부착된 QR코드를 보고 위치를 추정하는 단순한 방식을 탈피하고, 

SLAM 기술을 도입해 자유자재로 창고를 누비고 있습니다. SLAM을 통해 동적 장애물과 변화하는 

창고 환경에 유연하게 대처할 수 있게 된 것이죠. 

안전, 감시용 로봇도 주목할 만한 분야입니다. 원격 조종에 의존하던 초기 로봇들과 달리, 요즘은 

SLAM 기반으로 자율 순찰이 가능한 로봇들이 개발되고 있습니다. 건물 내부를 3D 매핑하고, 이

상 징후나 위험 요소를 스스로 감지해 대응할 수 있죠. 사람이 접근하기 어려운 재난 현장이나 

위험 시설에도 투입될 수 있어 활용 범위가 점차 넓어지고 있습니다. 

서비스 로봇이 가정과 사회에 널리 보급되려면 더욱 뛰어난 자율성과 안정성이 요구됩니다. 끊임

없이 변화하는 비정형 환경을 강인하게 인식하고, 상황에 맞는 지능적 의사결정을 내려야 하죠. 
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이런 자율 로봇 에이전트의 핵심 역량으로 SLAM에 대한 기대가 높아지고 있습니다. 서비스 로봇

과 SLAM 기술의 동반 성장이 더욱 가속화될 것으로 전망됩니다. 

 

4.3. SLAM 기반 자율주행/로보틱스의 향후 전망 

자율주행과 로보틱스는 SLAM 기술의 주요 응용 분야이자, SLAM 발전을 이끄는 견인차와 같은 

역할을 하고 있습니다. 특히 최근 몇 년간 SLAM 연구의 큰 축이 로보틱스에서 자율주행으로 이

동하는 추세입니다. 자율주행이 아직 대중화 단계는 아니지만, 그만큼 기술적 도전과제가 많고 혁

신의 속도가 빠르다는 방증이기도 합니다. 

향후 자율주행과 로보틱스에서 SLAM 기술은 어떤 방향으로 진화할까요? 전문가들은 다음과 같은 

흐름을 예측하고 있습니다. 

• 다중 센서 퓨전 고도화: 현재도 대부분의 자율주행/로봇 시스템이 멀티 센서를 활용하지

만, 앞으로는 더욱 다양한 종류의 센서를 유기적으로 통합하는 기술이 발전할 것입니다. 

예를 들어 카메라, 라이다, 레이더, IMU, GPS, 초음파 센서 등을 종합해 외부 환경에 대한 

이해도를 높이는 식입니다. 단일 센서의 한계를 보완하고 장점을 극대화하는 센서 퓨전 

알고리즘이 더욱 정교해질 전망입니다. 

• 딥러닝과의 결합: SLAM과 딥러닝의 결합도 가속화될 것입니다. 딥러닝은 카메라 영상에서 

특징점을 추출하거나, 동적 물체를 분할하는 등 SLAM의 개별 구성요소를 강화하는데 활

용되고 있죠. 최근에는 End-to-End 딥러닝 기반 SLAM도 활발히 연구되고 있는데, 이는 

특징 추출부터 위치 추정, 지도 작성까지 전 과정을 통합 학습한 딥러닝 모델로 해결하는 

접근법입니다. 

• 시맨틱 SLAM의 진화: SLAM 지도에 기하학적 구조뿐 아니라 물체, 장소, 동작 등 고차원

적 정보를 함께 embedding하는 시맨틱 SLAM 연구도 계속 진화할 것입니다. 자율주행차

의 경우 주행 상황 인지, 행동 결정 등에 시맨틱 지도를 활용하는 식으로요. 서비스 로봇 

역시 임무 수행에 필요한 상황 정보를 SLAM 지도로부터 추출해낼 수 있을 것입니다. 

• 장기적 동작을 위한 SLAM: 자율주행과 로보틱스의 궁극적인 목표는 장기간 안정적으로 

동작하는 시스템을 만드는 것입니다. 이를 위해서는 SLAM 역시 순간의 매핑을 넘어, 장

기적으로 일관되고 정확성이 유지되는 지도를 구축할 수 있어야 합니다. 이른바 Lifelong 

SLAM으로 불리는 이 분야는 아직 초기 단계지만, 지속적인 지도 학습, 불확실성 모델링 

등을 통해 점진적으로 진전을 이루고 있습니다. 
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• 협업 SLAM의 등장: 여러 로봇이 협업하여 효율적으로 SLAM을 수행하는 Multi-robot 

SLAM, 혹은 Cloud SLAM이라는 개념도 주목받고 있습니다. 드넓은 환경을 여러 로봇이 

분담하여 매핑하고, 클라우드에서 지도 정보를 통합 관리하는 식입니다. 이는 자율주행의 

디지털 인프라 구축이나, 재난 현장에서 신속한 상황 파악 등에 활용될 수 있을 것입니다. 

이처럼 SLAM은 기술적으로나 응용 범위 측면에서 계속해서 외연을 넓혀가고 있습니다. 자율주행

과 로보틱스라는 거대 산업의 혁신을 이끄는 첨병이자, 그 자체로 하나의 거대한 연구 분야로 자

리잡은 것이죠. 앞으로도 SLAM 분야의 연구 성과들이 우리의 일상과 산업 현장에 어떤 변화를 

가져올지 주목할 필요가 있습니다. 

 

 

5. 결론 

5.1. SLAM 기술의 현재와 미래 

지금까지 SLAM 기술의 개념과 동작 원리, 그리고 공간 지능 및 공간 컴퓨팅과의 관계, 자율주행

과 로보틱스에서의 활용에 대해 살펴보았습니다. SLAM은 단순히 로봇의 위치를 추정하고 지도를 

그리는 기술을 넘어, 다양한 인공지능 시스템의 핵심 인프라로 자리매김하고 있음을 확인할 수 

있었습니다. 

특히 최근 몇 년간 SLAM 기술은 비약적인 발전을 거듭해 왔습니다. 비전, 로보틱스, 그래픽스 등 

인접 분야의 혁신과 맞물려 더욱 강력해지고 있죠. 딥러닝, 센서 퓨전, 시맨틱 정보 활용 등 새로

운 접근법들이 속속 등장하며 SLAM의 성능과 활용성을 높여가고 있습니다. 

그러나 현재의 SLAM 기술은 완성형이 아니라 여전히 발전 중이라는 점도 주지할 필요가 있습니

다. 급변하는 환경에 대한 강인성, 장기적 동작의 안정성, 시스템의 경량화와 최적화 등 실제 활

용을 위해 극복해야 할 도전과제들이 남아있습니다. 

그럼에도 SLAM는 계속될 것입니다. 자율주행차의 상용화, 서비스 로봇의 대중화 등 거대한 혁신

의 물결이 눈앞에 펼쳐져 있고, 그 중심에는 SLAM이 자리잡고 있기 때문입니다.  

더 나아가 SLAM 기술은 단순히 응용 분야를 넘어, 우리가 세상을 인지하고 상호작용하는 방식 

자체를 변화시킬지도 모릅니다. 인간과 기계의 경계를 허물고 사이버 공간을 현실로 끌어오는 혁

명의 단초가 될 수 있기 때문이죠. SLAM의 진화 방향은 곧 미래 문명의 모습을 가늠케 한다 해도 

과언이 아닐 것입니다. 
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5.2. 공간 지능 시대를 대비하는 우리의 자세 

지금이야말로 SLAM과 공간 지능에 주목해야 할 시점입니다. 단순히 기술적 호기심의 차원을 넘

어, 우리 삶과 직결된 변화의 동인으로 인식할 필요가 있습니다. 전문가라면 SLAM 알고리즘 자체

에 대한 이해와 함께, 그것이 실제 세상에 어떻게 적용되고 어떤 영향을 미칠지 통찰하는 안목을 

길러야 할 것입니다. 

일반 시민의 입장에서도 SLAM과 공간 지능의 개념과 활용 사례 정도는 관심을 가질 만한 주제입

니다. 가까운 미래에 일상에 스며들 기술인 만큼, 그 가능성과 한계, 사회적 영향에 대해 함께 고

민하고 토론할 수 있어야 하겠죠. 기술 혁신이 가진 양면성을 균형있게 바라보는 통찰이 우리 모

두에게 필요합니다. 

나아가 SLAM이 만들어갈 새로운 세상에서 인간과 로봇, 가상과 현실은 어떤 관계 맺음이 바람직

할지 근본적인 질문도 던져볼 수 있을 것 같습니다. 기술이 주도하는 변화에 휩쓸리기보다, 기술

을 어떤 방향으로 활용할 것인지 사회적 합의를 모색하는 자세가 필요한 시점입니다. 

 

참조 자료 

SLAM (동시적 위치추정 및 지도작성) (Mathworks)(LINK) 

The Simultaneous Localization and Mapping (SLAM)-An Overview (Bashar AlsadikSamer, 2021)(LINK) 

Five Things You Need to Know About SLAM Simultaneous Localization and Mapping 

(W.Admon)(LINK) 

Multiple-Robot Simultaneous Localization and Mapping: A Review (Sajad Saeedimichael, 2016)(LINK) 

Perception amidst interaction: spatial AI with vision and touch for robot manipulation 

(SureshSudharshan, 2024) 

Novel Hardware for Spatial AI (DavisonAndrew, 2019) 

 

#SLAM, #SimultaneousLocalizationandMapping, #동시적위치추정및지 작성, #SpatialAI, #공간지능, #SpatialComputing, #공

간컴퓨팅, #autonomousdriving, #자율주행, #robotics, #로보틱스, #computervision, #컴퓨터비전, #deeplearning, #딥러닝, 

#sensorfusion, #센서 융합, #LiDARSLAM, #라이다SLAM, #VisualSLAM, #비주얼SLAM, #Visual-InertialSLAM, #비주얼-관성

SLAM, #semanticmapping, #의미론적맵핑, #HumanRobotInteraction, #인간로봇상호작용, #longtermmapping, #장기맵핑, 

https://kr.mathworks.com/discovery/slam.html
https://www.researchgate.net/publication/359698805_The_Simultaneous_Localization_and_Mapping_SLAM-An_Overview
https://www.basic.ai/blog-post/slam-simultaneous-localization-and-mapping
https://www.researchgate.net/publication/299495149_Multiple-Robot_Simultaneous_Localization_and_Mapping_A_Review
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#multirobotSLAM, #다중로봇SLAM, #collaborativeSLAM, #협업SLAM, #AR, #AugmentedReality, #증강현실, #VR, 

#VirtualReality, #가상현실, #digitaltwin, #디지털트윈, #autonomousnavigation, #자율항법, #localization, #위치추정, 

#3Dreconstruction, #3D재구성, #SLAMdatasets, #SLAM데이터셋, #SLAMbenchmarking, #SLAM벤치마킹, #robotperception, 

#로봇인식 

 


