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본  행차량과 재차량 각각  차간거리  차량 도  타 갭, 거리계수  도계수  하여 

차간거리   가 도  하고, 그에 라 재차량  동  또는 동  하는 차량  차간거리 

어 , 거리계수  도계수는 차간거리 또는 차량 도 달함수  주 극   실수  상에 재

하도  ,  거리계수  도계수는 달함수에 고, 타 갭  달함수   슈트가

생 지 않도  하는 값  값  어, 집차량 행 시에도 어  탈  지  돌  

하여 별도  어 가 필 하 , 어 미 계수   하고 해진다.

  도 - 도3
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특허청  

청 항 1 

행차량과 재차량 각각  차간거리  차량 도  타 갭, 거리계수  도계수  하여  차간거리

  가 도  하고, 그에 라 재차량  동  또는 동  하는 차량  차간거리 어

,

상  거리계수  도계수는 차간거리 또는 차량 도 달함수  주 극   실수  상에 재하도  

,  거리계수  도계수는 달함수에 고, 타 갭  달함수   슈트가 생

지 않도  하는 값  값  는 것  특징  하는 차량  차간거리 어 .

청 항 2 

청 항 1에 어 , 상   거리계수, 도계수  타 갭 상 간  상 계  나타내는  맵  

하고, 타 갭   경우  맵  그에 는 거리계수  도계수  도 하여  차간거

리   가 도  하는 차량  차간거리 어 .

청 항 3 

청 항 1 또는 2에 어 , 상  차간거리 달함수는 행차량  앞차  거리   하고 재차량

앞차  거리   하여 차간거리  경향  나타내 , 상  차량 도 달함수는 행차량  차량

도   하고 재차량  차량 도   하여 차량 도  경향  나타내 , 각 달함수  

  각각  계수는 타 갭, 거리계수  도계수   것  특징  하는 차량  차간거리 어

.

  

 상 한 

     술  야

본  행차량   포착하여 상 거리  상 도  측 하고 그에 라 차량  동  동<1>

어하여 차량  거리  도  주행할 수 게끔 하는 차량  차간거리 어 에 한 것 다.

     경  술

차량  주행 경에 라 또는 운  향에 라 가 들과 브 크 들  갈아가  는 것  여 치<2>

않  경우가 다. 는 특  체 간 나 고 간처럼 행차량과 간격  지하  운행할 경우 나타난

다. 라  근 차량에는 운 가  들  지 않아도 행차량과 안 거리  지하  운행할 수 도

 차간거리 어시스  착 다.

래  차간거리 어  순항 어(Cruise Control)  행차량과  계  고 치 않고 단순  도<3>

 지만  가능하 나, 근에는 에 나아가 동 또는 동   복함  행차량과  계

고 하여   능동  어가 가능한  순항 어(ACC, Adaptive Cruise Control)  다.

 순항 어식 차간거리 어  차량  에 마   행차량  도  차간거리  측<4>

하고,  재차량  도  비 하여 당한 도  얻  하여 동 나 동  택  가동하는

다.  할 경우 운 는 스티어링 만  필 하 , 가감  컨트 러에 하여 행차량과

계에  동 어 다.  경우  측 는 행차량과 재차량 각각  차간거리  차량 도,

미 계수 는 타 갭, 거리계수  도계수  하여  차간거리   가 도  하고, 그에 라

재차량  동  또는 동  한다.

도 1  참고하여  차간거리 어  살펴보 , 차량   행차량  도  차간거<5>

리  측 한 후, 컨트 러에  동 또는 동 신  생 한다. 동  엔진  스 틀 브 또는 동  브

크는 택  동 어 행차량과 거리나 도가 다.

그러나 래  러한 차간거리 어  다수  차량  지어 동하는 집 행  루어지는 경우, 행<6>
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차량  거시 그 차간거리  차량 도  변 가 후 차량  가하  다.  경우 체 집차량

어능  상실하고 후 차량  돌사고가 생할 수 다.  도 2  참고하여 살펴보 , 상상태 

(Steady-State Following)  경우  나타낸 것 , 상상태 란, 차량간  도 차 가 거  나지 않는

경우  말한다.  경우 래  차간거리 어  사 하여 측실험  하 , 차간거리  차량 도 변

폭   큰 폭  후 차량에 어 결  후 차량  언 가는 어가 가능하여 차량과 돌하는

경우가 생 는 것  볼 수 다. 는 래  차간거리 어  재차량과  앞  행차량과  계

만  고 한 결과 , 어시 고 사항에 집주행 체  고 하지 않았  문 다.

래  차간거리 어  집주행 체  고 하지 않아 안 에 문 가 었고, 러한 돌  하<7>

하여는 별도  어 가 필 하 , 거리나 도계수 등  미 계수  닝시 단순 닝에 하여 합

한 어  하여 많  시간  는 문 가 었다.

     내

        해결 하고 하는 과

본  러한 문  해결하  하여 안  것 , 차량  집주행시 안  보하 , 단시간에<8>

한 어  미 계수  하는  그  다.

        과  해결수단

상   달 하  한 본 에  차량  차간거리 어 , 행차량과 재차량 각각  차간거<9>

리  차량 도  타 갭, 거리계수  도계수  하여  차간거리   가 도  하고, 그에

라 재차량  동  또는 동  하 ,

상  거리계수  도계수는 차간거리 또는 차량 도 달함수  주 극  실수 에 재할 건에  <10>

고, 타 갭   거리계수  도계수가  달함수   슈트가 생 지 않도  하는 

값  다.

상   거리계수, 도계수  타 갭   맵  , 차량 실내에는 타 갭 가 마<11>

어, 탑승  타 갭 시  맵  그에 는 거리계수  도계수  도 하여  차간거리

  가 도  하게  람직하다.

상  각 달함수는 행차량  , 재차량   하여 차간거리 또는 차량 도  경향  나<12>

타내 ,   각각  계수 는 타 갭, 거리계수  도계수   람직하다.

         과

상술한  같   루어진 차량  차간거리 어 에 , 차량  집주행시에도 후 차량<13>

에 비하여 차간거리  차량 도 변  가 크지 않고, 후 차량  돌  지 다. 또한, 돌 

하여 별도  어 가 필 하 , 어 미 계수   하고 해진다.

     실시  한 체  내

하에 는 첨  도  참 하여 본  람직한 실시 에  차량  차간거리 어 에 하여 살<14>

펴본다.

도 3  차량  집주행시 그 주행  달함수  하  하여 각 차량  치한 것 , 재차량<15>

vehicle(i) 다. vehicle(i-1)  행차량, vehicle(i+1)  후 차량 다. C 는 차간거리, x 는 차량 치, v

는 차량 도, a 는 차량가 도 다.

 재차량  차간거리  상 도는 수식 1,  차간거리   가 도는 수식 2  다. 차<16>

량   가 도에 한 차량  가 도 특  수식 3  다. 또한 수식 3  q 는 차량  가

도 변 에 한 답특 (시 수)  실험  해진다.

[수식 1]<17>
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 <18>

[수식 2]<19>

<20>

<21>

[수식 3]<22>

 ,  <23>

상  수식 1 내지 3  리하여 라플라스 변 시  차간거리  달함수는 수식 4  같  나타내어진<24>

다.  여  k1  거리계수 ,  k2는  도계수 고,  τ는  타 갭 다.  차간거리  달함수는  행차량

앞차( , 행차량보다  행하는 차량)  거리   하고, 재차량  앞차( , 상  행차량)

거리   하는 것 , 차간거리  경향  한다. 수식 2에  살펴보   가 도 a는 k1과

k2에 하여 ,  차간거리는 τ에 하여 결 다.  차간거리는  가 도에 향  미치므

 결 , k1, k2  τ가  가 도  결 라 볼 수 다.

[수식 4]<25>

<26>

차량    안 한 어  하여는 차간거리뿐만 아니라 차량 도  달함수 역시 필 하다. 라  상<27>

수식 1 내지 3   달함수  도할 필 가 다. 수식 1 내지 3  x에 한 수식 5가 도 ,

수식 5  v에 한 수식 6  얻어진다. 수식 6  리하여 라플라스변 시 차량 도  달함수  수식 7

얻어진다. 수식 7  차량 도 달함수는 행차량  차량 도   하고 재차량  차량 도  

 하여 차량 도  경향  나타낸다.

[수식 5]<28>

 <29>

[수식 6]<30>

 <31>

[수식 7]<32>

<33>

상  수식 4  수식 7  비 하여 보 , 각 달함수는 행차량  , 재차량   하여 차간거<34>

리 또는 차량 도  경향  나타내 ,   각각  계수 는 타 갭, 거리계수  도계수  

고, 차간거리  달함수  차량 도  달함수는 같다는 것  알 수 다. 결 , 하나   달함수

 하여 차간거리  도  어가 가능해진다.
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재차량  차간거리  차량 도  어함에 어 , 집차량 행 나 행차량  거  고 한다 , 그<35>

경우에 어  차량  어가능 역  내 에 도  함  매우 하다. 는 슈  지할 필 가 

다는 것 고, 라  달함수  극 (Dominant Pole)   실수  상에 치할 경우 시스  안

고 슈  어나지 않는다고 볼 수 므 , 상  달함수  그러한 건하에 다 , 차간거리  차량

도가 슈  없  원하는 치에 안  도달할 수 다. 상  달함수는 수식 8과 같  G1과 G2

나뉘고, 각각  에는 시 수  주어지는 q  미 계수  k1  k2가 변수  다. q는 지  값 므

k1과 k2  상  슈  어나지 않는 건상에  한다  한  k1  k2  가 도 다.

수식 8  달함수  주 극   실수  상에  건   하여 카 타  3차 식해<36>

 수식 9  같  할 수 다.

[수식 8]<37>

<38>

<39>

[수식 9]<40>

<41>

도 4는 상  건  만 시키는 k1  k2   나타낸 그래프 , Area(1)  Routh 별 에 할  극<42>

 양수  역 , Area(2)는 2개  주 극  허근  역 고, Area(3)  주 극    실근 고,

Area(4)는 1개  주 극   실근  , Area(3)과 (4)  k1과 k2가 택  경우 슈

지 다.  들어 k1  0.1  , k2가 -0.5  슈  어나지만, -1  슈  어나지 않아

재차량  행차량과 돌 지 않는다. 물 , τ값 역시 고 가 필 하다.

k1과 k2가 상  건  만 하여도 에 라 는 τ값에 하여도 슈  여 가 결  수 다. τ  결<43>

 각각  k1  k2 합에  G(s)  단 계단 답(step response)  살펴보  알 수 다. 상  Area(3)과

(4)  내  k1  k2  합  G(s)에 한 후, 각각  단 계단 답에  슈  생 지 않는 

 τ  연  시뮬  통하여 얻  수 다.

도 5는 x  k1 , y  k2 , z  τ  하여 각각  상 계  나타낸 3차원 그래프 다.  살펴보<44>

, x-y 평  k1과 k2  상  Area(3)과 (4)  역에만 재하고, τ 역시 k1과 k2가 재하는 에만 z

 상  재하게 다.

상 한 과  간략  살펴보 , 차량  차간거리 어    차간거리   가 도가 필<45>

한 ,  하  하여는 k1(거리계수), k2( 도계수)  τ(타 갭) 값  필 하다. 차간거리 달함수나

차량 도 달함수   슈 지 않아야 재차량  행차량에 돌 지 않 므  극  

실수  상에 어야하고, 그 건  만 하는 k1과 k2  하고,  달함수에 하여 실  달함수

단 계단 답  슈 지 않도  하는  τ값  찾는다. 해진 k1, k2  τ값  측 값과 같  상

수식 2에 어  차간거리   가 도가 도 , 차량  동 나 동 에 신 가 보내진다.

도 6  상  식에 하여 도  k1, k2  τ  상 계  보여주는  맵 다.  들어 τ가 1.12<46>

 k1  0.20 고  k2가  -1.10 다.   할  경우  차량  탑승 가  τ값  하 ,  k1과  k2  값

도 고,  하여 상  식  차간거리  어할 수 다.

본  특 한 실시 에 하여 도시하고 하 지만, 하  특허청 에 해 공 는 본 <47>

신 나 야  어나지 않는 한도 내에 , 본  다양하게 개량  변  수 다는 것  당 업계에

통상  지식  가진 에게 어  할 것 다.

도  간단한 
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도 1  래   실시 에  차간거리 어  개 도.<48>

도 2는 래   실시 에  차간거리 어  문  나타낸 도 .<49>

도 3  본   실시 에  차간거리 어  달함수  하  한 개 도.<50>

도 4는 본   실시 에  차간거리 어  거리계수(k1)  도계수(k2)    나타낸<51>

그래프.

도 5는 본   실시 에  차간거리 어  거리계수(k1), 도계수(k2)  타 갭(τ)  계<52>

나타낸 그래프.

도 6  본   실시 에  차간거리 어   맵.<53>

도

    도 1

    도 2

    도 3
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    도 4

    도 5
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    도 6
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