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요 약

본 논문은 라이다에서 발생할 수 있는 오동작과 일시적인 고장에 관한 연구이다 자율 주행 자동차에 장착된 라이다가 . 
오동작과 일시적인 고장을 발생시키는 다양한 요소들을 내부와 외부로 구분하고 이러한 요소들이 발생하는 원인을 분석, 
하였다.

           

 

서 론. Ⅰ

차량용 레이더는 상호 간섭 발생 원인과 제거에 관한 여러 연구가 수행되었지  
만 차량용 라이다의 상호 간섭에 관한 연구는 아직 초기 단계이다 라이다 , [1]. 
상호 간섭을 이용한 악의적 공격과 해킹으로 오동작과 교통사고를 초래하며, 
최근 출시되는 스마트폰에 탑재된 라이다 센서도 자율차 라이다 센서와 파장이 
비슷하여 도로와 인접한 근거리에서 사용하면 의도하지 않게 상호 간섭이 발생
할 수 있다[2-3].

본론. Ⅱ

자율차 라이다로 벨로다인의 채널 라이다인 을 사용하였고 스마트폰 16 Puck , 
라이다로 애플의 아이폰을 사용하였다 자율차 라이다와 스마트폰 라이다를 . 
이용하여 다양한 동작 환경에서 자율차 라이다에서 상호 간섭 발생 실험 수행
하였다 이를 위하여 자율차 라이다 대와 스마트폰 라이다 대를 광학 테이블. 1 1
에 고정한 상태에서 두 종류를 라이다가 동시에 동작할 때 자율차 라이다에서 
상호 간섭이 발생함을 실험하였다 차량용 라이다에서 데이터를 수신하여 시. 
계열 데이터베이스로 기록하고 다양한 라이다의 성능 지표 산출하였다 이를 , . 
바탕으로 자율차 라이다와 스마트폰 라이다의 상호 간섭이 발생하는 시점과 그 
영향력을 파악하였다.
차량용 레이다에서 상호 간섭 제거에 효과적인 기반의 다양한 신호 처wavelet 
리 기법들인 wavelet denoising, tunable Q-factor wavelet transform, 
iterative modified threshold method based on empirical mode 

을 decomposition, block iterative method with adaptive thresholding
라이다 용으로 변경하여 으로 구현하다 이 순서대로  자율차 라이다 MATLAB . 
상호 간섭 제거 기능을 구현하고 라이다 센서의  성능 지표를 통하여 상호 간섭 , 
제거 효과가 가장 뛰어난 기법을 파악하였다.
라이다 단독으로 분 동안 동작하여 측정 지점의 최대 값과 최소 값을 구한 600
후 스마트폰 라이다를 분 동안 함께 동작시켜 상호 간섭을 측정하였다, 208 . 최
대 값과 최소 값을 벗어나는  경우를 상호 간섭이 발생한 것으로 판단하였으며, 

분 동안 정도 발생하였다 가지 방식의 상호 간섭 제거 효과208 20% . 4 Wavelet 
는 순서대로  로 측정되었다85%, 87%, 96%, 93% .

결론. Ⅲ

자율차 라이다에서 상호 간섭은 연구 초기 단계이며 향후 레벨 이상의 자율, 3 
차가 본격적으로 양산되어 도로에 확산되기 전에 라이다의 상호 간섭 제거 기
술 시급하다 본 논문에서는 레이다에서 입증된 기술을 라이다에 적용하여 단. 
기간에 필요한 기술을 확보 가능성을 파악하였다.
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