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Abstract

  In this paper, the transfer function to the vehicle 

is derived from using system identification algorithm 

in connection with the driving vehicle. We design 

the adaptive cruise controller using the derived 

transfer function, and make it possible to monitoring 

and control the vehicle in real time using embedded 

system and technology of Internet. 

I. 서론 

  자동주행 자동차가 관심을 갖게 되면서부터 시작된 

자동차의 지능화가 최근에는 지능형 자동차에 대한 연

구개발로 많이 이루어지고 있는데, 지능형 자동차

(Intelligent Vehicle)는 자동차에 기계, 전기, 전자, 통

신, 제어 등 각종 첨단기술을 접목시켜 운전자가 주행

에 신경 쓸 필요 없이 자동으로 목적지까지 사고 없이 

도착하게 하는 미래형 자동차를 말한다. 이러한 미래

형 자동차는 보다 높은 신뢰성과 안전성의 확보는 기

본이고, 자동주행 및 충돌방지 등과 같은 운전의 편리

성, 기능의 고급화 및 다양화, 기능의 지능화를 위한 

추구가 가속화 되어갈 것으로 보이며, 레벨

의 안정성, 연비개선, 편리성 등의 기능을 달성하기 위

해 전자 및 소프트웨어를 기반으로 한 기능구현의 비

율이 확대되고 있다. 특히, 지능형 자동차가 갖추어야

할 필수 조건은 운전자 및 탑승자의 안전을 위해 일정

한 속도로 주행할 수 있는 적응주행제어 시스템과 자

동차의 상태를 감시하고 스스로 제어하며 사용자가 쉽

게 조작하고, 항상 모니터링 할 수 있는 형태의 보조

기능의 구현이 이루어져야한다 따라서, 본 논문에서는 

시스템 식별 알고리즘을 이용해 실제 시스템에 가까운 

자동차의 전달함수 추정한다. 또한, 임베디드 시스템을 

이용해 운행 중인 자동차의 상태를 인터넷으로 감시할 

수 있도록 구현한다.

II. 본론

2.1 식별 알고리즘을 이용한 파라미터 추정

파라미터를 추정하는 식별방법은 다양하지만 대표적인 

알고리즘 방식은 상태공간 방정식, ARX, ARMAX, 

OE(output error) 등이 있다. 본 논문에서는 대표적 예

중 하나인 ARX 기법을 이용해 자동차의 모델을 추정

했다.  

2.1.1 입출력자료
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그림 2.1 입출력 데이터 획득용 보드

식별을 위한 입력 자료로는 자동차의 속도를 유발시키

는 스로틀밸브나 스로틀밸브의 동작에 비례적으로 증

가되는 자동차의 RPM이 될 수 있다. 출력은 스로틀밸

브의 개폐 량에 따라 결정되는 자동차의 속도가 될 수 

있다.

0

50

100

150

200

250

300

1 35 69 103 137 171 205 239 273 307 341 375 409 443

RPM

SPEED

그림 2.2 운행 중인 자동차의 입출력 데이터

2.1.2 시스템 식별

그림 2.2는 운행 중인 자동차의 입출력 자료로, 이러한 

데이터를 바탕으로 ARX의 파라미터 추정 알고리즘을 

사용하여 프로그램을 작성해 자동차에 대한 전달함수

를 추정할 수 있도록 하였다. 

그림 2.3 실제 출력과 추정된 결과의 비교

추정 전달함수의 차수는 고차 일수록 실제 출력과 유

사한 결과를 얻을 수 있지만 시행착오 결과 6차 이상

의 고차에서는 유사함을 보였기 때문에 6차의 전달함

수를 추정하도록 하였다. 그림 2.3은 시스템식별 방법

을 이용해 추정한 결과와  운행 중의 실제 데이터를 

비교해본 그림이다. 

      

     

추정된 전달함수는 6차이지만 실제 시스템에서는 

사용할 수 없기 때문에 모델 축소법을 이용해 모

델 2차 시스템과 시간지연의 항으로 변환 후 제

어기를 구현하였다.

2.2 임베디드 시스템을 이용한 감시시스템구현

그림 2.4 임베디드 웹서버 구현

그림 2.4는 인터넷을 통해 임베디드 시스템에 접속한 

모습이다. OS인 리눅스를 포팅하고 웹서버를 설치 후, 

임베디드 보드에 PCMCIA형태의 무선랜카드를 설치해 

차량에 탑재한다. 이때 운행 중인 차량의 속도나 그 

밖의 확인하고 싶은 내용을 클릭하면 실시간으로 내용

을 확인할 수 있게 된다. 

그림 2.5 선택 결과 화면

그림 2.5는 자동차의 속도와 스로틀밸브의 개폐 량, 위

치를 선택 후 전송받은 화면이다. 

Ⅲ. 결   론

 본 연구에서는 자동차의 자동주행제어기를 위해 대표

적인 시스템식별 방법인 ARX기법을 이용해 정확한 

수학적 모델인 전달함수를 구하였다. 하지만 실제 구

현에 있어 식별된 전달함수가 고차이기 때문에 2차 모

델로 축소해 자동주행 제어기를 구현하였다. 또한, 임

베디드 시스템을 이용 주행 중인 자동차를 전반적인 

내용을 감시 할 수 있도록 하였다. 이러한 내용은 지

능형 자동차에 이용될 수 있을 것이다. 
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