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최근 자동차 업계는 점차적으로 고급형 차량에 엑티브 서스펜션 시스템을 적용하고 있다. 또한 대부분의 

자동차 업계는 스테레오 카메라를 이용하여 노면의 형상을 미리 예측하고 예측된 노면 데이터를 활용하여 

엑티브 서스펜션을 제어하는 예견 제어를 실시하고 있다. 예견 제어를 실시함으로써 엑티브 서스펜션의 느

린 구동성을 보상하여 보다 향상된 승차감을 제공할 수 있기 때문이다. 한편 스테레오 카메라를 노면 예측

을 위해 사용할 경우 카메라의 특성상 기본적으로 처리 해야 할 데이터 양이 많아 고성능의 프로세서를 사

용해야 한다. 그리고 카메라는 날씨와 빛의 세기 등과 같은 외부 영향에 취약하며 가격 또한 단거리 측정

용 센서인 적외선 센서, 초음파 센서 등에 비해서 비싸다. 따라서 본 학위 논문에서는 엑티브 서스펜션의 

예견제어를 위하여 주로 사용되는 스테레오 카메라에 비하여 데이터 처리 양이 적고 가격이 저렴한 초음파 

센서를 이용하여 3차원 도로 노면 형상을 추정하는 기술에 대하여 다루고자 한다.  

본 논문에서는 Time of Flight(TOF) 기반 3차원 도로 노면 형상 추정 방법을 설명한다. 본 연구에서는 

40 kHz 단일 주파수 성분의 초음파를 이용하였고 Global Positioning System(GPS)에서 주로 사용되는 위치 

추정 방법인 Trilateration 방식을 이용하였다. 또한 Rule-based filter를 이용하여 Fail-safety issue를 

해결하였고 거리 측정의 신뢰성을 확보하였다. 또한 Discrete Kalman Filter(DKF)를 사용하여 거리 측정의 

정확도를 개선하였다. 본 논문에서 개발된 알고리즘을 검증하기 위하여 초음파 모듈과 레이저 센서를 실제 

자동차에 장착하여 시험하였다. 
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