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요약

폐기물 재활용 기술이 발전했음에도 불구하고 생활폐기물인 플라스틱 캔 빈 병을 수거하기 위한 장소가 적을, , , 
뿐더러 수거를 하더라도 재활용률이 다른 선진국에 비해 현저히 낮았다 그래서 이러한 문제를 해결하고자 인공지. 
능 재활용 로봇을 출시했지만 소비자의 참여 욕구를 더욱 효과적인 방법으로 보완을 할 수 있겠다는 생각했다, . 
그래서 우리가 만드는 안되면 될 때까지제품은 인공지능 재활용 로봇과 차별화된 접근 방식을 가지고 제작에 임‘ ’
하게 되었다 기존 로봇은 소비자의 참여 욕구를 포인트 화로 이끌지만 결과적으로 소비자는 포인트를 주는 로봇.. , 
에만 재활용이 국한되어 있게 된다 우리는 이러한 점을 차별화하게 되었고 소비자의 올바른 재활용 방법으로 이. , 
끌 수 있도록 수많은 기회를 준다. 
본 논문에서는 적외선 센서를 통해 재활용 여부를 우리가 실험한 측정값을 입력하여 소비자가 넣은 물건의 재

활용 여부를 정확히 판단하는 방식을 제안한다 특히 쓰레기 보관 장소의 공간 효율을 극대화하기 위해 캔을 재. , 
활용하는 부분에서 소비자의 재활용 여부를 판단할 뿐만 아니라 캔 압축기를 활용하여 압축을 시킨 후 쓰레기 보
관 장소에 들어가게 된다 또한 병의 재활용률을 높이기 위해 서브 모터를 사용하여 빈 병 속에 들어 있는 이물. , 
질을 제거하는 기술을 선보이면서 기존에 있는 로봇에 참여 욕구를 다른 방향으로 이끌 수 있도록 선보였다.

ABSTRACT

Despite advances in waste recycling technology, recycling rates were significantly lower in Korea than in 
other developed countries. This is due to there being only a few places to collect plastic bottles, cans and 
empty bottles of household waste. So, we launched artificial intelligence recycling robots to solve these 
problems. We also thought that we could increase the consumers' desire to participate in a more effective 
way. So the product that we made was done with a different approach from the AI recycling robot, until it 
has to be manufactured. Conventional robots lead to an increase of a consumer’s desire to interact, but as a 
result consumers will be limited to recycling only at points where these robots are present. We have come to 
place increased importance to this point, and give consumers numerous opportunities to lead them to the 
right recycling methods. 

In this paper, we propose a method of accurately determining whether to recycle or not to recycle the 
goods placed by consumers by entering the measured values we have experimented with through infrared 
sensors. In addition not only are the cans recycled, in order to maximize the space efficiency of the waste 
storage area, a can compressor is used to compress them and sent to the waste storage area. In order to 
increase the recycling rate of bottles, the company also introduced a technology to remove foreign substances 
from bottles using sub-motors. This allows robots in the present to lead to brighter futures.

키워드 재활용 차별 공간 활용 적외선센서 모터: , , , , 

key Words : Recycling, Compression, Space utilization, infrared sensor, Motor
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서 론. Ⅰ

분리배출이 체계적으로 잘 갖춰진 아파트 단지보
다 길거리나 편의점 카페 근처에는 무분별하게 버, 

려진 쓰레기들을 흔히 발견하여 외국인 관광객이나 
거주 이웃 주민들에게 불쾌함을 주곤 했다 이는 업. 
체들로 하여금 수거 과정에서 많은 불편과 작업 효

율성의 문제를 야기하고 분리수거의 처리 비용을 , 
증가시키게 된다 또한 재활용 쓰레기통을 통해 .  , 
수거를 하더라도 재활용을 하지 못하는 경우와 빈 

병의 경우 재사용률이 이지만 소비자가 재활용95%
을 하지 않는 경우가 대다수이다.
실제 플라스틱 선별장에서는 재활용 불가능한 플

라스틱 쓰레기가 매일 목격이 된다 비닐 속 음식물 . 
쓰레기서부터 페트병 속 담배꽁초 등 이물질이 들
어 있는 경우가 대표적인데 이 경우 재가공이 아예 , 

불가능하여 곧장 소각장으로 갈 수밖에 없다 선별. 
장에서는 일일이 이를 수작업으로 골라내는데 이 , 
과정에서 인력과 인건비가 많이 들어가게 된다 전. 

체 재활용 쓰레기 중 이와 같은 이물질이 들어 있
는 비중은 무려 로 재활용품이 제대로 재활용40%
되지 못하는 큰 이유이기도 하다.

빈 병의 경우에는 년 환경부에서 밝힌 소2016 “ ”
비자 빈병반환 증가율이 로 증가 한 24%->91% [3]
것으로 밝혔다 하지만 한국 순환 자원유통지원. “ ” 

등이 밝힌 년 월 기준 소비자 공병 직접 반2018 8
환율은 에 그쳤다 이는 독일 핀란드 등 선59.1% . , 
진국의 직접 반환율이 수준인 것과 비교97~99% 

하면 초라한 성적으로 규모가 작은 편의점의 경우
에는 소주병과 맥주병을 받지 않는 경우가 많다 더. 
불어 빈 병을 보관하기도 힘든데 수수료도 턱없이 

낮기 때문에 편의점 업주는 일부러 빈 병을 받지 
않는 경우 가 많다고 한다 소비자 또한 힘들게 [4] . 
빈 병을 반납해줘도 자신에게 떨어지는 취급 수수

료는 소주병 원 맥주병 원밖에 떨어지지 않100 , 130
기 때문에 빈용기 보증금 제도를 알고 있어도 받아 
주는 곳이 마땅치 않은 이유로 이용하지 않는 소비

자가 많다.
본 논문에서는 현 분리수거 시스템의 문제점을 

개선할 수 있는 새로운 분리수거 시스템을 제시하

고자 한다 이는 기존의 분리수거와 관련한 제반 문. 
제를 해결함과 동시에 미래환경을 위한 쓰레기통이

라는 커다란 시스템 안에 속하여 개인의 분리수거 
의식을 증진하고 행동의 변화를 유도하는 것을 목, 

적으로 한다 본 논문의 구성은 다음과 같다 제 장. . 2
에서는 기존 폐기물 재활용 처리방식의 문제점을 
개선한 제도와 인공지능 재활용 수거 로봇의 장단

점을 소개한다 장에서는 재활용 쓰레기통을 개선. 3
할 새로운 방식을 소개하고 장에서는 개선된 방안, 4
을 실현하기 위한 실험과 실험 결과를 장에서는  , 5

실험과 토론에 대한 결론을 제시한다.

관련연구 . Ⅱ

개발도상국에서 고형 폐기물 관리는 중요한 이슈
이며 인구증가에 따른 폐기물 발생량 증가로 인하, 

여 국가적인 문제로 발전하고 있다 국가 차원의 정. 
책과 제도를 마련하기 위한 지속가능한 고형폐기물 
통합관리 시스템을 구축 중이나 현재의 정책과 제, 

도는 실행이 미흡한 실정이다 한국의 경우 년. 1994
을 기준으로 생활폐기물 발생량은 이었다58,118t . 
이를 처리하는 방식으로는 매립처리가 소각81.2%, 

처리가 재활용처리가 로 개발도상국과 3.5%, 15.4% , 
마찬가지로 대부분의 생활폐기물 처리 방식은 매립
에 의존하고 있었다 하지만 년 현재 한국의 .  2014

생활폐기물 발생량은 으로 감소도 했지만49,915t , 
처리방식에서는 놀라는 변화를 겪게 된다 매립처리. 
가 로 감소하고 재활용은 로 증가했다15.6% , 59.1% . 

특히 산업폐기물처리와 합한 전체 폐기물의 재활용
처리 방식은 에 이른다 년부터 시행한 83.9% . 1995
쓰레기 종량제와 같은 재활용 정책과 생산자책임재

활용제도(EPR: Extended Producer 
와 같이 생산자들로 하여금 폐기물Responsibility)

의 감량 재이용 재활용을 촉진하는 자원 순환형 , , ‘

경제사회체계를 도모하려는 제도들의 도입이 큰 · ’
역할을 했다 한국은 현재 재활용 단계를 넘어 . 

실현을 위한 기본 단계로 모든 폐기Zero-Waste “

물은 재활용될 수 있는 자원으로 인식 양100% ” , 
적인 순환 방법에서 벗어나 자원의 가치를 높일 수 
있는 업사이클링 방법으로 전환을 시도(Upcycling) 

하고 있다[5] .

네프론은 차 산업혁명의 핵심 기술인 인공지능‘ ’ 4
과 사물인터넷 을 결합한 것으로 재활용이 (AI) (IoT)



가능한 캔과 페트병을 자동으로 분류하고 압착하는 
방식으로 재활용 쓰레기를 수거하는 로봇이다 한 . 

대당 캔은 최대 개 페트병은 개 빈 병1,000 , 1,500 , 
은 개까지 저장이 가능하다 월평균 이230 . 600kg 
상을 수거해 연간으로 따지면 이상인데 이는 동8t 

대문구에서 쓰레기 선별장을 통해 수거하는 페트병
류와 캔류의 약 에 해당하는 것이다 꾸준히 확3% . 
대 운영해 나가면 재활용 폐기물 문제를 해결하는 

하나의 대안으로 떠오르고 있다.

네프론이 설치된 곳에서는 누구든 재활용이 가‘ ’
능한 빈 병이나 페트병을 집어넣고 휴대용 전화번, 

호를 입력하면 포인트를 지급받은 후 현금으로 보
상을 받을 수 있기에 소비자의 참여 욕구를 불러일
으킬 수 있다는 효과가 있다 실제로 한 달에 만 . 30

원의 수익을 내는 이용자 도 있다고 밝혔다 또한[5] . , 
쓰레기를 처리하는 비용이 절감시킬 수 있다 그뿐. 
만 아니라 쓰레기도 자원이 될 수 있고 재활용이 

하나의 문화로 자리 잡는데 기여를 할 수 있다는 
큰 장점이 있다.

네프론의 주요 장점인 빈 병이나 페트병을 재활‘ ’

용하고 얻을 수 있는 포인트로 현금화를 할 수 있
다는 것이다 하지만 금전적으로 참여 욕구를 일으. , 
키는 것은 한계점이 많다 그래서 우리가 만드는 . 

안되면 될 때까지는 금전적으로 참여 욕구를 일으‘ ’
키는 것보다 소비자가 반복적인 작업을 통해 재활
용 습관을 증진시켜  소비자가 우리가 제작한 재활

용 시스템 속에서만 제한을 두는 것이 아닌 대중화
된 다양한 재활용 시스템 속에서도 재활용 습관을 
발휘할 수 있도록 하는 것이 궁극적인 목적인 것이 

차별점이다.

제안된 방식. Ⅲ

제안된 방식에서는 사용자가 재활용 쓰레기통 안

으로 넣은 쓰레기를 먼저 각각의 종류에 맞는 판<
단 과정 을 거쳐 이후 작업을 수행한다 만일 사용> . 
자가 넣은 재활용 쓰레기가 지정된 규격 데이터를 

벗어난 경우 사용자에게 다시 재활용 쓰레기가 반

환된다 그리고 만일 사용자가 넣은 재활용 쓰레기. 
가 규격 데이터에 입력된 사잇값일 경우 각각의 종

류에 맞는 시행을 하게 되며 내부에 내장된 쓰레기
통으로 보내지게 된다 그림 은 제안한 방식의 . < 1>
전체적인 그림이다.

그림 제안한 방식의 전체적인 그림1. 

제안된 방식에서는 분산 구성을 위해 그림 와 < 2>
같이 각각의 종류에 맞는 작업을 수행하기 위해 각
각의 공간으로 나누어진 곳에서 진행된다 같은 적. 

외선 센서를 사용하더라도 둘의 적정 측정값이 다
르기에 페트병 과 캔 의 각각의 데이터를 (PET) (CAN)
기반으로 이후 판단을 내린다.

페트병 의 경우 원통형 아크릴 적외선 센서(PET) , 
를 이용해 투입된 재활용 쓰레기의 길이를 측정합
니다 측정된 페트병 이 정해진 규격 이내라면 . (PET)

서브 모터에 의해 내부의 쓰레기통으로 이동합니다. 
만일 측정된 규격이 정해진 데이터의 값을 벗어난
다면 서브 모터에 의해 외부의 사용자에게 다시 배

출됩니다. 
캔 의 경우 원통형 아크릴 적외선 센서를 (CAN) , 

이용해 투입된 재활용 쓰레기의 길이를 측정합니다. 

측정된 캔 이 정해진 규격 이내라면 서브 모(CAN) 
터에 의해 내부의 압축기를 거친 뒤에 안쪽의 쓰레
기통으로 이동합니다 만일 측정된 규격이 정해진 . 

데이터 값을 벗어난 경우 캔은 서브 모터에 의해 
사용자에게 다시 배출됩니다.
유리병 의 경우 원통형 아크릴 적외선 센(GLASS) , 

서를 이용해 들어왔는지의 여부를 판단합니다 만일 . 
들어왔다고 판단이 되고 최대 길이를 벗어나지 않, 
는 경우 내부의 통으로 이동합니다 쓰레기통 내부. 

에서는 서브 모터에 의해 도 회전을 통해 내부360
의 남아있는 잔여물을 완벽히 제거합니다 제거된 . 
이후 쓰레기통으로 이동한다.

총 세 가지의 내부 단면도의 간편도는 그림< 2>
로 나타난다.
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그림 세가지 종류의 내부 간편도2. 

단계 사용자가 넣은 페트병 이 원통형 아a. (PET)

크릴에 들어가 바닥에 위치한 문에 걸쳐 멈춰진다.
단계 멈춰진 페트병 은 개의 적외선 센b. (PET) 3

서에 의해 정해진 데이터 값에 적합한지를 검사한

다.
단계 원통형 바닥에 위치한 문이 서브 모터에 c. 

의해 열리며 밑으로 떨어진다. 

단계 들어온 데이터를 기반으로 만일 배출된d. 
다면 빨간색 로 표시가 되며 배출되지 않는다LED , 
면 초록색 불이 들어온다LED . 

단계 만일 들어온 페트병이 데이터값 이내에 e. 
위치한다면 중간에 위치한 서브 모터에 의해 안쪽
의 내부 쓰레기통으로 이동한다 만일 데이터 값 이. 

외라면 서브 모터에 의해 바깥의 사용자에게 다시 
배출된다. 

단계 사용자가 넣은 캔 이 원통형 아크a. (CAN)

릴에 들어가 바닥에 위치한 문에 걸쳐 멈춰진다.
단계 멈춰진 캔 은 개의 적외선 센서에 b. (CAN) 3

의해 정해진 데이터 값에 적합한지를 검사한다.

단계 원통형 바닥에 위치한 문이 서브 모터에 c. 
의해 열리며 밑으로 떨어진다. 
단계 들어온 데이터를 기반으로 만일 배출된d. 

다면 빨간색 로 표시가 되며 배출되지 않는다LED , 
면 초록색 불이 들어온다LED . 
단계 만일 들어온 페트병이 데이터값 이내에 e. 

위치한다면 중간에 위치한 서브 모터에 의해 안쪽
의 내부 압축기로  이동한다 만일 데이터 값 이외. 
라면 서브 모터에 의해 바깥의 사용자에게 다시 배

출된다. 
단계 압축기에 들어온 캔 은 모터의 f. (CAN) DC 

힘으로 다시 차 압축을 거친 뒤에 내부 쓰레기통2
으로 이동한다.

단계 사용자가 넣은 유리병 이 원통형 a. (GLASS)
아크릴에 들어가 바닥에 위치한 문에 걸쳐 멈춰진
다

단계 멈춰진 유리병 은 개의 적외선 b. (GLASS) 2
센서에 의해 정해진 데이터 값에 적합한지를 검사
한다.

단계 원통형 바닥에 위치한 문이 서브 모터에 c. 
의해 열리며 다음 원통으로 떨어진다. 
단계 총 개의 원통을 지나며 원통마다 서브 d. 2

모터에 의해 도씩 회전한 뒤 다음 통으로 이동180
한다.
단계 이동하며 떨어진 잔여물은 아래의 호스e. 

를 통해 배수 통에 쌓이게 된다.
단계 마지막 통에서는 아래로 떨어져 내부의 f. 

쓰레기통으로 이동한다.

표 은 기존 방식과 제안된 방식을 구현 방식1 , 
성능 관점에서 비교 정리한 것이다.
경제적 관점에서 본다면 기존의 방식과 개선된 

방식의 가장 큰 차이는 효율성에 있다 기존의 방식. 
에 비해 개선된 방식을 이용한 재활용 쓰레기를 수
거했을 경우 작게 하나하나만 보자면 쓰레기봉투 1, 

개 줄이는 정도에 불과할 것이다 하지만 이는 곧 2 . 
모이게 되면 수거할 쓰레기의 양이 줄고 후에는 재, 
활용 수거를 위한 수거 비용 절감에도 절약의 효과

가 있다. 
개선된 방식은 이러한 경제적 측면과 아울러 사

용자에게 반복적인 학습을 통해 완벽한 재활용 습

관을 심어줄 수 있는 기대효과도 있을 것이다.

구현방식 성능

기존의 
방식

각각의 종류에만 맞
게 나누어진 일반적 
재활용 쓰레기통

각각의 종류만 분리
가 가능

제안된 
방식

압축기 적외선 센서, 
를 통해 더욱 효율적
인 재활용 추구

종류가 분리될 뿐 아
니라 쓰레기통 내 공
간의 효율 극대화

표 기존 방식과 제안된 방식의 차이1. 

실험 및 토론. Ⅳ



실험은 각각의 종류의 대표적인 사이즈를 선정하
여 실험에 의했으며 각각의 종류 크기에 따라 번, 5

씩 진행을 하였다 실험 구성은 그림 과 같이 . < 3>
찌그러트리기 전과 후의 길이를 측정해 평균값과 
최솟값 최댓값을 측정하였다 실험은 공터에서 진, .  

행되었으며 페트병 은 생수로 진행하였(PET) 500mL 
으며 캔 은 뚱뚱한 캔 날씬, (CAN) 355mL( ), 355mL(
한 캔 총 가지로 진행하였고 마지막으로 ), 250mL 3 , 

유리병 은 소주를 기준으로 (GLASS) 100mL, 360mL( )
하였다. 

페트병 의 실험은 기존의 가장 흔하고 많이 (PET)

사용되고 버려지는 생수병 페트병 를 기준으500mL
로 진행하였다 실험에는 평창수 오아시스를 기준으. , 
로 진행하였다 실험 결과는 표 과 그래프. < 2> < 1>

에 정리하였다.
표 페트병 생수병 단위 2. (PET) 500mL / : cm

처음 길이 : 22cm

번째1 번째2 번째3 번째4 번째5

After 12.2 14 11.4 14.5 13.4

그래프 페트병 생수병 단위 1. (PET) 500mL / : cm

실험 결과 측정의 평균값은 이고 최댓값13.1cm , 
은 최솟값은 로 측정되었다14.5cm, 12.2cm .

캔 의 실험은 기존의 가장 흔하고 많이 사(CAN)
용되고 버려지는 캔 종류 를 기준3 (355mL, 250mL)
으로 진행하였다 실험 결과는 표 표 표. < 3>, < 4>, <

과 그래프 그래프 그래프 에 정리5> < 2>, < 3>, < 4>

하였다.
표 캔 단위 3. (CAN) 250mL / : cm

처음 길이 : 13.3

번째1 번째2 번째3 번째4 평균

After 7.5 8.2 7.9 9.1 8.175

그래프 캔 단위 2. (CAN) 250mL / : cm

위의 표 내용처럼 캔의 평균은 250mL 8.175cm, 

최댓값은 최솟값은 로 측정되었다9.1cm, 7.5cm .
-----------------------------------------------------

표 캔 뚱뚱한 캔 단위 4. (CAN) 355mL ( ) / : cm

처음 길이 : 12.3

번째1 번째2 번째3 번째4 평균

After 6.4 8.7 9.7 9.5 8.57

그래프 캔 뚱뚱한 캔 단위 3. (CAN) 355mL ( ) / : cm

위의 표 내용처럼 뚱뚱한 캔의 평균은 355mL 

최댓값은 최솟값은 로 측정8.57cm, 9.7cm, 6.4cm
되었다.
-----------------------------------------------------

표 캔 날씬한 캔 단위 5. (CAN) 355mL ( ) / : cm
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처음 길이 : 15.8

번째1 번째2 번째3 번째4 평균

After 10.2 10.6 8.8 9.5 9.775

그래프 캔 날씬한 캔 단위 4. (CAN) 355mL ( ) / : cm

위의 표 내용처럼 날씬한 캔의 평균은 355mL 

최댓값은 최솟값은 로 측9.775cm, 10.6cm, 8.8cm
정되었다.
-----------------------------------------------------

유리병 의 실험은 기존의 가장 흔하고 많(GLASS)

이 사용되고 버려지는 유리병 종류2 (360mL, 
를 기준으로 진행하였다 실험 결과는 표100mL) . <
표 과 그래프 그래프 에 정리하였6>, < 7> < 5>, < 6>

다.
표 병 단위 6. 360mL / : cm

kgb
참이

슬
청하

크루

저
평균

길이 21.9 21.5 20.8 22.3
21.62

5

그래프 병 단위 5. 360mL / : cm

위의 표 내용처럼 유리병의 평균은 360mL 
최댓값은 최솟값은 로 21.625cm, 22.3cm, 20.8cm

측정되었다.

-----------------------------------------------------
표 병 단위 7. 100mL / : cm

비타500
미에로

화이

까스활

명수
평균

길이 14 14 11.9 13.3

그래프 병 단위 6. 100mL / : cm

위의 표 내용처럼 유리병의 평균은 100mL 
최댓값은 최솟값은 로 측정13.3cm 14cm, 11.9cm

되었다.

표 과 그래프 은 기존의 방식과 개선된 < 8> < 7>
방식을 사용했을 때의 필요한 저장 공간의 효율성

을 표와 그래프로 나타낸 것이다 이 효율성을 측정. 
하는 지표는 수직 길이에 초점을 두었다.



아래의 표에는 페트병 에서는 가장 대표적인 (PET)
생수병을 캔 에서는 날씬한 500mL , (CAN) 355mL (

캔 을 기준으로 작성하였다), 250mL .
표 기존 방식과의 효율성 단위 7. / : cm

페트병 캔(355mL) 캔(250mL)
기존 

길이 
22 15.8 13.3

개선 
방안

13.4 9.775 8.175

절약

비율
약 40 % 약 38 % 약 38.5 %

그래프 기존 방식과의 부피 효율성 단위 7. / : cm

위의 표와 그래프를 참고하면 기존의 방식보다 

개선된 방안으로 재활용 할 경우 재활용 쓰레기의 
차지 공간을 약 정도 절약할 수 있음을 나타40% 
낸다.

기존의 재활용 쓰레기통을 사용한다면 재활용의 
정의를 단순히 종류만 나누어 버리는 것으로 정의“ ”
하게 된다 물론 이 말이 틀린 말은 아니다 하지만 . . 

재활용의 범위를 조금 더 크게 보자면 재활용의 목
적은 곧 환경을 생각해 재활용이 가능한 물건들은 
따로 버리는 것에 의의가 있다 이를 더 연장하자면 . 

결국에는 환경을 위해 조금이나마 나은 방법을 도“
입하는 것이 어떨까라는 생각으로 이 개선안을 생”
각하게 되었다.

본 논문에서 제안된 방식은 기존의 쓰레기통 방
식에서 각각의 재활용 쓰레기의 부피를 줄여 다음
에 드는 비용을 줄일 수 있도록 설계된 것이다 사. 

용자는 또한 제품명 안되면 될 때까지 시스템이 , ‘ ’ 
추구하는 재활용에 반복 학습이 되며 결론적으로는 
더욱 환경을 위한 재활용을 생활화하는 장점을 가

진다.
본 논문의 제안된 방식의 단점은 사용자의 의지

에 따라 개선된 쓰레기통의 기능이 아예 쓸모없을 
수 있다는 것이다 하지만 재활용 쓰레기 배출은 지. 

구에 사는 사람이라면 해야 하는 필수이기에 이것
은 주위의 인식 개선을 통해 충분히 개선될 수 있
는 부분이라고 생각한다.

결 론. Ⅴ

논문에서 기존 재활용 쓰레기통의 종류만 나누어
주는 방식에서 적외선 센서와 서브 모터를 통해 작
업하는 방식을 제안하였다 기존의 방식에 비해서 . 

제안된 방식은 적외선 센서를 이용해 재활용 쓰레
기의 부피를 줄일 수 있었다 제안된 방식은 실험을 . 
통하여 기존의 종류만 나누는 방식보다 재활용 쓰

레기통의 부피당 적재량을 늘렸음을 확인하였다 이. 
는 이후 결론적으로 총 쓰레기 적재량이 줄어듦으
로써 추후 처리 비용 또한 줄어들 수 있음을 의미

한다.
향후 연구 방향으로는 좀 더 다양한 규격의 재, 

활용 쓰레기를 완벽하게 분류하는 방식을 구현하는 

것이다 즉 처음에 재활용 쓰레기통에 쓰레기가 투. 
입되었을 때 센서를 통해 규격에 다르게 분리되어 
사이즈별로도 속도 면에서 더욱 나아진 기능을 구, 

현할 것이다 이는 불필요한 공간을 줄이고 공간을 . , 
좀 더 크게 잡아 안을 체계적으로 세분화하여  효
율을 높일 것이다. 
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