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Traditional OOAD

Summary for Changes
UC-07에 대한 수정

System Sequence Diagram - UC-07에 대한 수정

Sequence Diagram - UC-07에 대한 수정

Class Diagram - AbstractDriveController, AbstractObstacleSensor에 대한 수정

Code - AbstractDriveController, AbstractObstacleSensor, DriveController, 
ObstacleSensor, CleaningController에 대한 수정

Unit Test - 수정된 클래스에 대한 Test 수정

System Test - Code, UT에 대한 수정 진행 후 일괄 진행



Use case
Name

Actor

Pre-Requisites

Typical Courses of Events

Alternative Courses of 
Events

Exceptional Courses of 
Events

장애물 감지 및 회피

ObstacleSensor(Supporting), SweepingUnit(Supporting), DriveMotor(Supporting), DustSensor(Supporting)[제거]

RVC의 전원이 꺼져있는 상태이다.

  (R): RVCSystem, (S): SweepingUnit, (M): DriveMotor,  (O): ObstacleSensor, (D): DustSensor[제거]  
1. (R)이 (O)에게 장애물 감지를 요청한다.  
2. (O)가 (R)에게 장애물 정보를 알려준다.  
3. 정면에서 장애물이 감지되었다면, (R)이 (S)를 끈다.  
4. (R)이 (M)의 이동을 중단한다.  
5. 좌측에 장애물이 없다면, (R)은 (M)이 좌측으로 회전하도록 한다.  
6. (R)이 (S)를 켠다.

Line 5: 좌측에 장애물이 있고 우측에 장애물이 없다면, 

(R)은 (M)이 우측으로 회전하도록 한다. [제거]

1. 좌측에 장애물이 있다면, (R)은 (M)이 우측으로 회전하도록 한다. 

2. (R)이 (O)에게 장애물 감지를 요청한다. 

3. 전방에 장애물이 있다면, (R)은 (M)이 좌측으로 회전 후 후진, 

좌측으로 회전하도록 한다. [추가]

Line 5: 좌측과 우측에 모두 장애물이 있다면, (R)은 (M)이 후진하도록 한 뒤 정지시키고 좌측으로 회전하도록 한다.[제거]

Line 5~6: 사방에 장애물이 있다면, (R)은 (D)의 전원을 끄고 청소를 종료한다. [제거]

Traditional OOAD



System Sequence Diagram
UC - 07

Traditional OOAD



Sequence Diagram
UC - 07

Traditional OOAD



Class Diagram
Traditional OOAD



Unit Test
Traditional OOAD



System Test
 Traditional OOAD



System Test
 Traditional OOAD



Coverage
Traditional OOAD



Vibe Coding

Vibe Coding



Vibe Coding

Summary for Changes

UC-03/UC-04에 대한 수정

System Sequence Diagram - UC-03/UC-04에 대한 수정

Sequence Diagram - UC-03/UC-04에 대한 수정

Class Diagram  수정

Unit Test - 수정된 클래스에 대한 Test 수정

System Test - Code, UT에 대한 수정 진행 후 일괄 진행



Use case
Vibe Coding

기존 UC-03은 전방 장애물 감지 후 왼쪽/오른쪽 센서를 확인해 

바로 회피 방향을 결정하는 흐름이었다. 
변경 후 UC-03은 다음처럼 여러 tick에 나뉜다.



Use case
Vibe Coding

기존에는 “전방/왼쪽/오른쪽이 막힘”을 센서 3개로 판단했다면, 

지금은 “전방/왼쪽/Right Scan 결과가 모두 Blocked”일 때 포위 상태로 본다.

그리고 후진도 한 이벤트에서 몰아서 처리하지 않고:

원래 heading 복구

ESCAPING 진입

다음 tick에서 BACKWARD 한 칸

다시 side evaluation 수행


처럼 tick 단위로 분리. (tick 한 번에 여러 과정을 하는 버그 수정)



Vibe Coding

System Sequence Diagram
RVCSystem이 전방 장애물 이벤트를 받은 뒤 

Side Evaluation을 예약하는 형태



Vibe Coding

System Sequence Diagram
포위 상태의 조건이 RightSensor blocked에서 

Right Scan blocked로 바뀜

이거도 uc3와 uc4에 대한 Ssd



Sequence Diagram
기존 RightSensor.detect() 대신 

Motor.move(RIGHT) 후 FrontSensor.detect()가 추가

Vibe Coding



Sequence Diagram
Vibe Coding

escape 동작이 한 번에 처리되는 흐름에서, tick 단위 흐름으로 분리

LEFT로 heading 복구 -> 다음 tick에서 BACKWARD 한 칸 -> 다시 side evaluation



Class Diagram
변경사항

  - RvcController에서 _right_sensor: ISensor 삭제

  - onFrontObstacleDetected(): void → : bool

  - RvcState enum에 CHECKING_RIGHT 추가

  - RightSensor 클래스 삭제 (ISensor 자식 4→3)

  - SensorData에서 is_right_blocked: bool 삭제

Vibe Coding



Unit Test
Vibe Coding



Unit Test
Vibe Coding



System Test
 Vibe Coding



System Test
 Vibe Coding



Coverage
Vibe Coding



Comparison

System Test
Traditional OOAD Vibe Coding

Traditional OOAD 30개 vs Vibe Coding 20개

Traditional OOAD는 특정 유형의 맵에 대해서 정상 작동 및 과정을 확인

Vide Coding은 SW적으로 Simulator을 만들어서 돌림



Unit Test
Traditional OOAD

Comparison

Vibe Coding

Traditional OOAD 78개 vs Vibe Coding 34개

Traditional OOAD는 구현한 주요 Class 별로 Unit Test를 진행

Vibe Coding은 Navigation 로직과, RVC Controller의 동작 과정을 나누어  
Unit Test를 진행 



Comparison

Class Diagram
Traditional OOAD Vibe Coding

Traditional OOAD는 총 20개의 Class를 구성

Traditional OOAD는 필요한 모든 Class에 대해 Abstract 
Class를 상속받아 구현하는 방식으로 진행  
→ 확장 가능한 인터페이스 구조

Unit Test 시에는 Abstract Class를 상속받은 Mock Class를 
통해 Test를 진행

Vibe Coding은 총 19개 Class 구성

Vibe Coding은 경계에만 4개 Interface 적용 


      → 확장 가능한 구조

Unit Test는 Interface 구현 Mock으로 진행



Sequence Diagram
Traditional OOAD Vibe Coding

Comparison

Traditional OOAD는 참여하는 객체의 역할을 세분화. 
전체 청소 과정 조율 → CleaningController 
이동에 관한 로직      → DriveController 
청소에 관한 로직      → SweepingController 
필요한 Actuator와 Controller가 소통하는 방식

Vibe Coding은 RVCController에서 대부분의 로직을 담당 
→ 역할의 세분화가 이뤄지지 않음 
→ SOLID의 S 단일 책임 원칙을 위반



Use Case
Traditional OOAD

Vibe Coding

Comparison

Traditional OOAD는 총 7개의  
Use Case를 제작

장애물 회피 로직을  
“UC-07 장애물 감지 및 회피”에서 전담

시나리오 위주의 자연어 서술

Vibe Coding은 총 6개의  
Use Case를 제작

장애물 회피 로직을 “UC-03 전방 장애물 회피”, 
“UC-04 포위 상태 탈출”로 나눠서 구현

Elaboration 단계임에도 불구하고 
구현 방식이 Use case에 깊게 관여됨



Comparison

Feedback from Traditional OOAD

전통적인 OOAD와 비교하며 Vibe Coding
으로 만든 Code는 옆에 있는 사진과 같은 
상황이면 제대로 탈출하지 못하고 무한히 빠
지는 것을 알 수 있었다.



Vibe Modify 느낀점

pros

수정 속도가 압도적으로 빠르다 


전체 구조를 함께 살펴볼 수 있다 


문서화 부담을 줄여준다 


테스트와 검증을 함께 진행할 수 있다

Comparison

cons

요구사항을 과하게 해석할 수 있다  

작은 수정 요청이 더 큰 구조 변경이나  

새로운 기능 제안으로 확장 


기존 설계 의도를 놓칠 수 있다  

코드만 보고 합리적으로 보이는 수정을 하더라도,  

원래 프로젝트의 의도와 다를 수 있음 


엄밀한 최종 품질 검수가 필요하다  

테스트가 통과해도 실제 실행 화면을 재생하는 등 
사람의 손길이 닿아야 한다.  
AI는 한 번 놓친 것을 다시 인지하기 어렵다.



Thank 

you!


