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요 약

라이다를 채용한 자율 주행 차량의 수가 증가함에 따라 펄스 스캐닝 LIDAR가 다른 펄스 스캐닝 LIDAR에서 송출한 레이저
펄스를 수신할 수 있다. 다른 펄스 스캔 LIDAR 시스템에서 송출한 레이저 펄스를 수신하여 정상 거리를 측정하지 못하는
현상을 상호 간섭이라고 한다. 2차원 prime code를 이용한 동시 송출 라이다는 자신의 고유 식별 번호와 펄스 식별 번호를
모두 이용한 데이터를 부호화하여 송출하며, 수신할 때도 고유식별번호가 같은 데이터만 정상 데이터로 처리하여 상호 간섭
을 원천적으로 제거하였다. 본 논문에서는 동시 송출 라이다의 상호 간섭 제거 기능에 대하여 분석하였다.

Ⅰ. 서 론

자율 주행 차량에서 주변 환경 인지를 위한 핵심 센서인 라이다는 단순

펄스로 거리 측정을 수행한다. 라이다가 밀집된 공간에서 동작하면 펄스

반사파의 수신으로 인하여 상호 간섭이 발생하고, 이로 인하여 거리 측정

이 제대로 되지 않는다.[1,2] 현재는 라이다를 탑재한 자율 주행 자동차가

연구개발단계이므로실제도로에서서로만나는경우가없지만, 향후 자

율 주행 자동차가 상용화된다면상호 간섭으로인한 오류로 큰 문제가발

생하게 된다.

그림 1. (좌)일반라이다와 (우)동시송출라이다의상호간섭영향분석결과

Ⅱ. 본론

본 논문에서는 송수신에 고유 식별 번호를 사용하는 2차원 prime code

방식의 광통신을 적용한 128채널 라이다를이용하여상호간섭 제거기능

에대한실험과분석을수행하였다. 기존의상호간섭발생실험과동일한

환경을구성한후, 일반 라이다와동시송출라이다를동시에동작하여상

호 간섭 발생을 조사하였다. [1,2] 그림 1에서 왼쪽은 단순 펄스를 사용하

는 일반 라이다이며, 오른쪽은 고유 식별 번호를 사용하는 2차원 prime

code 방식의 광통신을 적용한 128채널 라이다이다. 제안하는라이다 방식

은수신할때고유식별번호가동일여부를확인하여상호간섭이발생하

지 않는다.
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