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Patent (registered, 6) 

 
1. Hyeon Myeong, Hyongjin Kim, Donghwa Lee, and Taekjun Oh, “Method for Localization of 

Mobile Robot and Mapping, and Apparatuses Operating the Same,” Application Number: 10-
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4. Hyeon Myeong, Donghwa Lee, Donghoon Kim, Gonyop Kim, and Jongdae Jung, “Method 

And Apparatus For Locating Robot Fishes In Aquarium,” Application Number: 10-2010-

0041352, Korea, 2010.05.03, Patent Reg. No. 10-1262181, 2013.05.02. 

 
5. Hyeon Myeong, Jong-In Han, Serin Lee, You-Suk Bang, Seung-Mok Lee, Donghwa Lee, 

“Jellyfish-polyp removal device based on hydrodynamic cavitation and jellyfish-polyp remov-

al robot based on hydrodynamic cavitation,” Application Number: 10-2011-0056910,  Korea, 

2011.06.13, Patent Reg. No. 10-1213907, 2012.12.12. 

 
6. Hyeon Myeong, Donghwa Lee, Donghoon Kim, and Gonyop Kim, “Robot Fish Localization 

System Using Artificial Markers And Method of The Same,” Application Number: 10-2011-

0025921, Korea, 2011.03.23, Patent Reg. No. 10-1203816, 2012.11.15. 

 

 

Patent (applied, 3) 

 
1. Hyeon Myeong, Donghoon Kim, and Donghwa Lee, “Device, Method and Computer Reada-

ble Recording Medium for Detecting Object from an Input Image,” Application Number: 10-

2014-0037807, Korea, 2014.03.31. 

 

2. Seong Eun Kim, Hyeon Myeong, Taekjun Oh, Eung Sun Kim, Hyongjin Kim, Byeolteo Park, 

Donghwa Lee, Jongdae Jung, Hyun Gi Ahn, “Method and Device for Acquiring Infor-

mation,” Application Number: 10-2014-0017525, Korea, 2014.02.14. 

 

3. Soonhyuk Hong, Donghwa Lee, Hyeon Myeong, Jung-Wook Kim, Nikolay Burlutski, Seung-

Young Shin, and Hyongjin Kim, “Image Matching Apparatus, Image Matching System and 

Image Matching Method,” Application Number: 10-2013-0025190, Korea, 2013.03.08. 

 

 

Book (1) 

 
1. Hyun Myung and Donghwa Lee et al., Soft Computing Techniques for Engineering Design, 

ISBN 978-89-959975-0-5, Issac Design Publisher, Jan. 2011. 

 

 

AWARDS  _________  ________________________________  _____ 

 

2015.05. 제 10회 한국로봇종합학술대회, 젊은 로봇 과학자상 

Young Scientist Prize, 2015 KRoC (Korea Robotics Society Annual Conference) 
 

2014.12. 2013년도 한국로봇학회 국문논문지, 우수 논문상 

Best Paper Prize, Journal of KROS (Korea Robotics Society) 



 

2014.11. 2014 ICROS 대전 충청지부 학술대회, 우수논문상 

Best Paper Prize, 2014 ICROS Daejeon-Chungcheong Chapter Annual Conference 
 
2014.09. The 4th Place, 2014 Kinect Autonomous Mobile Robot Navigation Contest at IROS 

2014, Chicago, Illinois, USA 
 

2013.10. 특허청사업 우수논문상 (로봇분야 우수 논문)  

Best Paper Prize in the Robotics Field, 2013 KIPO (Korean Intellectual Property Office) Award 
 
2013.09. Top 10 paper in the Ocean Engineering in 2012  

[http://top25.sciencedirect.com/subject/engineering/12/journal/ocean-engineering/00298018/archive/42/] 
 

2012.12. 2012 ICROS 대전 충청지부 학술대회, 우수논문상 

Best Paper Prize, 2012 ICROS Daejeon-Chungcheong Chapter Annual Conference 
 

2012.06. 제 7회 한국로봇종합학술대회, 최우수논문상 

The Best Paper Prize, 2012 KROC (Korea Robotics Society Annual Conference) 
 

2006.11. 제 3회 대구 경북 로봇축구대회 1위 (MiroSot 3vs3)  

The 1st Place in the Mirosot 3vs3, The 3rd Daegu Gyeongbuk Robot Soccer Championship 

 

2005.12. 제 2회 대구 경북 로봇축구대회 1위 (MiroSot 3vs3)  

The 1st Place in the Mirosot 3vs3, The 2nd Daegu Gyeongbuk Robot Soccer Championship 

 
2003.10. The 2nd Place in the Parade, 2003 FIRA Robot Soccer World Championship, Vienna, 

Austria 
 

2003.08. 2003 FIRA KOREA CUP 로봇축구대회, 동상 (Small League Mirosot) 

Bronze Prize in the Small League Mirosot, 2003 FIRA KOREA CUP Robot Soccer Champion-
ship 

 

2003.07. 제 3회 중부리그 로봇축구대회, 은상  

Silver Prize, The 3rd Korea Central League Robot Soccer Championship 

 

2002.04. 제 5회 TI코리아 대학(원)생 DSP 디자인 컨테스트, 대학부 우수상 

Best Paper Prize, The 5th TI (Texas Instruments) Korea DSP Design Contest 
 

2002.01. 2002 FIRA-POSCO CUP 로봇축구대회, 3위 (Middle League SimuroSot) 

The 3rd Place in the Middle League SimuroSot, 2002 FIRA-POSCO CUP Robot Soccer 
Championship 

 

2001.11. SEEK Square 2001, 테크노파크 단장상 (하드웨어 부문) 

 

 

 

http://top25.sciencedirect.com/subject/engineering/12/journal/ocean-engineering/00298018/archive/42/


SPECIALITIES                _______  _______________________________ 

 
– C/C++ (MFC/Linux/ARM) 

– SLAM [http://www.openslam.org/] 

– OpenCV [http://opencv.org/] 

– PCL - Point Cloud Library [http://pointclouds.org/] 

– ROS [http://wiki.ros.org/] 

– Matlab [http://www.mathworks.co.kr/products/matlab/] 

– GPU Programming (CUDA, OpenCL) 
– OpenNI [http://www.openni.org/] 

 

 

MEMBERSHIPS             _______  _______________________________ 

 

- IEEE Student Member (2011~ ) 

- IEIE (대한전자공학회) Student Member (2012~ ) 

- ICROS (제어로봇시스템학회) Student Member (2013~ ) 

- KROS (한국로봇학회) Student Member (2012~ ) 

http://www.openslam.org/
http://opencv.org/
http://pointclouds.org/
http://wiki.ros.org/
http://www.mathworks.co.kr/products/matlab/
http://www.openni.org/


RESEARCH EXPERIENCE____  _______________________________ 

 

실외환경에 강인한 도로 기반 저가형 자율 주행기술 개발 – 한국전자통신연구원(ETRI) 

Apr. 2012 ~ Nov. 2014 

 고정밀 센서 시스템(LRF, DGPS, IMU, Wheel Odometry)을 활용한 로봇 주행용 3D 지도 작성 

 스테레오 비전을 이용, 3D SLAM 알고리즘을 통한 지역 위치 인식 알고리즘 개발 

 사전에 작성된 고정밀 3D 지도를 기반으로 비전 센서만을 이용한 전역 위치 인식 알고리즘 

개발  

 국제저널(SCI(E)급) 1, 국제학회 4, 국내저널 1, 국내학회 2 (우수논문상 1), 특허출원 1 

 

 
 

 



실시간 3D SLAM 시스템을 이용한 넓은 공간에서의 3D 위치인식 – 삼성전자㈜ 

Aug. 2013 ~ Dec. 2013 

 센서융합을 통한 넓은 실내공간에서의 3D 실내 지도 생성 및 로봇 위치 추정 (SLAM) 

 LRF, 고성능 단일카메라, RGB-D 카메라를 융합하여 Grid 기반 SLAM 및 그래프 기반 SLAM 

알고리즘 융합. GPU 기반 알고리즘 가속화. 모바일 로봇 상에서 실시간 3D SLAM 구현 

(기업 과제 특성상 원 과제명 및 세부 사항 생략) 

 
 

 
 

 

 

 



Real-Time RGB-D 3D SLAM – 삼성전자㈜ 

May. 2012 ~ Dec. 2012 

 RGB-D 공간 센서를 이용한 3D 실내 지도 생성 및 로봇 위치 추정 (SLAM) 

 그래프 기반 SLAM 알고리즘 (iSAM) 적용. APU 프로세서를 이용, GPU 기반 알고리즘 가속화. 

모바일 로봇 상에서 실시간 3D SLAM 구현 

 국제학회 1, 특허출원 1 

(기업 과제 특성상 원 과제명 및 세부 사항 생략) 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



수중 인공 구조물의 국소지역 정밀 탐사가 가능한 1.0m 위치오차를 갖는 수중로봇 자율유영 

기술 개발 – 한국로봇융합연구원 (KIRO) 

Dec. 2012 ~ Dec. 2013 

 센서 융복합 기반의 실시간 수중 3차원 주변 환경 인지 기술 개발 

 수중 인공 구조물 환경에서 오차가 1.0m 이내의 위치인식 기술 개발 

 비전 기반의 수중 로봇을 위한 SLAM 알고리즘 개발 

 국내저널 1, 국제학회 1, 국내학회 2 

 
 

 

수중 영상 기반 위치 인식 및 지도 작성 기법 연구 – 한국해양과학기술원(KIOST) 

Feb. 2011 ~ Dec. 2013 

 수중 로봇의 자기 위치 인식 및 환경 지도 작성 알고리즘 개발 

 템플릿 정합 기반 수중 물체 인식 알고리즘 개발 

 수중 영상 기반 MCL알고리즘 및 SLAM 알고리즘 개발 

 국제저널(SCI급) 1 (Top 10 paper in 2012), 국내저널 2, 국제학회 2, 국내학회 6 

 
 



해양 작업을 위한 Swarm 로봇 협업 시스템 개발 및 해파리 제거 로봇에의 적용 – 

한국연구재단(NRF) 

May. 2010 ~ Dec. 2012 

 해파리 제거 로봇의 비전 시스템을 이용한 해파리 탐지 영상처리 알고리즘 개발 

 국내저널 1, 국제학회 3, 국내학회 1 (최우수논문상), 특허등록 3 

 
 

 

선적 크레인 자동화를 위한 Hold/ETC 의 coil 형상 측정 – 포항산업과학연구원(RIST) 

Jun. 2011 ~ Oct. 2011 

 POSCO 선적 크레인의 전자동화를 위한 Hold/ETC의 coil 형상 측정 시스템 개발 

 스테레오 비전을 통한 선박의 Hold 영역 추정 및 고화질 단일 카메라를 이용한 템플릿 매칭 

기반 수 cm 오차 범위를 가지는 coil위치 추정 

     
 



아쿠아리움용 지능형 로봇물고기 개발 – (재)대전테크노파크 

Feb. 2010 ~ Aug. 2010 

 아쿠아리움에서 자연스럽게 유영하는 로봇 물고기를 제작하고 수중에서의 Localization과 

Navigation 등의 관련 로봇 지능기술을 적용하여 고성능의 지능형 로봇물고기를 개발하여 

상용화 (대전아쿠아월드 전시) 

 물고기 자체 카메라, Arm Processor와 인공 마커를 이용한 수중 6자유도 Localization System 

개발 

 국내저널 1, 국제학회 1, 국내학회 2, 특허등록 2 

    
 

 

복합센서 표적탐지 및 정보통합 기술 – LIG넥스원㈜ 

Jun. 2008 ~ Dec. 2009 

 송신부와 수신부가 공간상으로 분리된 능동 소나 체계인 양상태 소나 시스템 (Bistatic Sonar 

System)에서 지형정보를 이용한 미지 운동체의 위치와 속도를 추정할 수 있는 알고리즘 제시 

 국제저널(SCI(E)급) 2, 국내저널 1, 국제학회 1, 국내학회 1 

   
 


