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장애물 대응 제어 

차량의 진행 경로 전방에 장애물이 나타나게 되면 장애물 회피 동작을 수행하여 장애물을 피해 

진행할 수도 있고 장애물이 없어질 때까지 대기할 수도 있다. 여기서는 전방의 장애물을 감지하

였을 때, 장애물과 충돌하지 않도록 속도를 줄여서 차량이 정지하게 되고 장애물을 회피하기 위

한 동작은 수행하지 않는다. 

 

장애물과의 최단거리 측정(직진시: 0 ) 

차량의 전방 장애물을 탐지하고 최소거리를 구하기 위해 다음 그림과 같이 차량의 진행방향 전방

에 포함되는 장애물까지의 거리를 측정하여 가장 짧은 거리 minl 을 구한다. 

 

 

 

 

 

 

 

장애물과의 최단 거리 측정(회전시) 

이동체의 회전에 대한 내접원과 외접원 계산: 
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이동체가 회전할 때 이동체의 안쪽 회전 반경( inr )과 이동체의 최외곽 점이 이루는 회전 반경( wtwr : 

wall to wall 회전반경)은 다음과 같이 계산할 수 있다. 
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이동체의 뒤 좌/우 바퀴 중심으로부터 안쪽과 바깥쪽 회전 반경( inr , wtwr )사이에 포함되는 장애물

까지의 거리를 측정하여 가장 짧은 거리를 구한다. 

먼저, 뒤 좌/우 바퀴 중심에서 장애물까지의 거리( l )은 다음과 같이 구한다. 
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여기서 sign( )  함수는 인자의 부호를 판별하는 함수다. 
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각각의 장애물까지의 거리( l )로부터 거리의 최소값 minl 을 찾는다. 

 

장애물과의 거리로부터 이동체의 이동 속도 제어 

차량이 정지한 상태에서 일정한 가속도로 가속하여 주행할 경우 t 시간 후의 속도와 이동거리는 



다음과 같다. 
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상기 식에서 t 를 소거하면 다음과 같은 식이 된다. 
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즉, 차량의 전방에 장애물이 발견되어 일정한 감속도로 멈추고자 할 때, 차량과 장애물간의 거리

가 l 이라면 차량의 속도는 상기 식과 같이 결정된다. 

 

여기서는 장애물과의 최소 거리( minl )와 이동체의 이동속도 v 와 가속도 a 로부터 이동체가 장애

물과 충돌하지 않고 안전하게 정지 가능한 조건을 따져본다. 

 

가속도 a 가 일정할 때, 시간에 따른 속도와 이동거리에 대한 식으로부터 정지 가능한 속도( rv )와 

정지 가능한 가속도( ra )를 계산한다. 
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Case 1: rv v  일때 

장애물과의 남은 거리가 충분하기 때문에 차량이 현재 속도로 진행하여도 무방하다. 차량이 현재 

속도로 달리거나 속도를 높일 수 있다. 
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Case 2: ,r rv v a a   일때 

장애물과 충동하지 않기 위해서는 가속도 a 로 차량의 속도를 줄여야 한다. 

 

v v a t    

 

Case 3: ra a  일때 

장애물과 근접해 있기 때문에 가속도 a 보다 큰 가속도 ra 를 사용하여 속도를 줄여야 한다. 
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