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Traditional -�Inception

[변경] 
주행 중 전방, 좌측, 우측 센서로부터 장애물이 감지된다.
→ 주행 중 전방, 좌측, 우측에서 장애물이 감지된다.

UC - 03. 고립탈출 (Brief)



Traditional -�Inception

[변경] 
전방 장애물 발생 시 [우측 → 좌측] 
→ [좌측 → 우측] 순으로 가용 공간을 확인하여 방향을 전환해야 한다.

FR - 04. 우선순위 회피 주행



Traditional -�Inception

[변경] 
전방, 좌, 우가 모두 차단된 경우 후진 후 우측으로 방향을 전환하여 
→ 회전 방향을 판단하여 주행을 재개해야 한다.

FR - 05. 복합 장애물 대응



Traditional -�OOA

[삭제] 
1. (A) Obstacle Sensor이 System에 전방, 좌측, 우측에 장애물이 있음을 의미하는 센서 데이터
를 알린다.

UC - 03. 고립탈출 (Casual)

[추가] 
2. (S) System 이 우측 회전과 전방 센서 데이터로 우측 장애물을 감지한다.



Traditional -�OOD

[변경] 
4. (S) System은 회전 가능한 방향을 판단하고 Motor를 제어하여 방향을 전환한다
→ ‘->UC 2. 장애물 회피’ 시나리오로 전환한다.

UC - 01. 직선 청소 주행 (Fully Dressed)



Traditional -�OOD

[추가] 
우측으로 3초간 90도 회전한 뒤 전방 센서로 우측 장애물 여부를 확인한다.

UC - 02. 고립 탈출 (Fully Dressed)

[추가]
 4. (S) System은 우측 장애물 스캔을 위해 우측으로 3초간 90도 회전한다.

[변경]
1.(O) Obstacle Sensor에서 System에 좌측, 우측 역시 장애물이 있음을 의미하는 센서 데이터를 알린다 

 ↓

1. (S) System은 좌측 센서 데이터와 우측 90도 스캔 결과를 바탕으로 좌측, 우측 역시 장애물이 있음을 판단한다.



Traditional -�OOD

[변경] 
전방, 좌측, 우측에서 obstacle sensor 장애물 감지 
→ 전방, 좌측 장애물과 우측 90도 스캔 결과로 우측 장애물이 판단됨

UC - 03. 고립 탈출 (Fully Dressed)

[삭제] 
1. (O) Obstacle Sensor이 System에 전방, 좌측, 우측에 장애물이 있음을 의미하는 센서 데이터
를 알린다.

[추가] 
2. (S) System은 우측으로 3초간 90도 회전한 뒤 전방 센서로 우측 장애물 여부를 판단한다.



Traditional -�OOD

UC - 03. 고립 탈출 (Fully Dressed)
[변경]
1. (O)Obstacle Sensor에서 System에 우측, 좌측에 장애물이 있음을 의미하는 센서 데이터를 알린다.  

↓

1. (S) System은 좌측 센서 데이터와 우측 90도 스캔 결과를 바탕으로 좌측, 우측 모두에 장애물이 있음을 판단한다.

[변경]
3. (O) Obstacle Sensor에서 양측에 장애물이 있는지 확인한다.

↓

3. (S) System은 좌측 장애물과 우측 90도 스캔으로 확인한 우측 장애물이 있는지 판단한다.



Traditional-OOD

변경된 로직기존 로직



Traditional-OOD

회피 시 좌회전 우선 
SD - 02 / SD - 03 공통



Traditional-OOD

좌회전 불가능하면
우회전 → 우측 장애물 감지

SD - 02 / SD - 03 공통



Traditional-OOD

우회전 불가능하면 
좌회전 → 후진

SD - 02 / SD - 03 공통



Traditional-OOD

[추가]
phase_
내부 phase 
(우측 장애물 확인을 위한 회전등)

kTurnDuration
회전 시간 

kScanDuration
장애물 감지 tick 수



Traditional-OOD

[삭제]
is_turning
현재 회전 상태 나타내는 플래그

내부 phase 도입으로 상태가 다양
해지며 삭제



Traditional-OOD

[변경]
StartTurn()
결정된 회전 방향으로 실제 회전 지시

내부 phase 를 인자로 전달
phase 마다 회전의 목적 다름

회전 목적
장애물 회피
장애물 탐색



Traditional-OOI



Traditional-OOI



Traditional-OOI



Traditional-OOI

함수 Coverage 50%
 LCOV 가 가상 소멸자 하나를 2개로 인식

Line Coverage 기록에 의하면 정상



Traditional-OOI



VIBE-1차와 차이점�요약

1차�:�필요한�내용을�모두�prompt를�통해�넣어주는�vibe�coding�수행

2차�:�커서에서�제공하는�기능(rules,�skills,�command)을�이용하여
하네스�엔지니어링과�유사한�환경�세팅.�

prompt는�처음에�변동사항(우측�센서�제거)�제시,�최소�내용�+�체크하는�정도로�진행�



VIBE-하네스 세팅
특히, 빨간 상자처럼 확인할 서류와,

CNC를 강조하며�작성
ooad에 필요한�절차,�비교�분석할�서류,
CNC, 중요한�포인트�등�위주로�작성

rules :�모르면�물어보라고�지시



VIBE-하네스 세팅



VIBE-하네스 세팅



VIBE-하네스 세팅



VIBE-변동사항 요약

우측�센서의�부재
->

우측으로�잠시�회전(probe)하여,
다른�센서로�우측�장애물�탐지



VIBE-SRS

SRS에는�7가지의�변경사항,�
7가지�추가사항,�4가지의�삭제�사항�발생

요약�:�우측�센서�제거,�우측은�회전을�통해�파악,
엄밀해진�정의,�관련�속성�추가/제거



VIBE-Usecase

UseCase에는�4가지의�변경사항,�
3가지�추가사항,�2가지의�삭제�사항�발생

요약�:�우측�센서�관련�제거,�회전을�통한�우측�판단�내용�최신화,
엄밀해진�정의



VIBE-SSD

SDD에는�6가지의�변경사항,
�4가지�추가사항,�2가지의�삭제�사항�발생

ex)�SSD-�5번

요약�:�우측�센서�관련�제거,�우측��확인하는�기능을�기존�함수에�추가

...



VIBE-Domain Diagram

Domain�Diagram에는�5가지의�변경사항,
�4가지�추가사항,�3가지의�삭제�사항�발생

요약�:�우측�센서�관련�제거,�우측��확인�관련�속성�및�기능�추가,�
센서와의�multiplicity�변경



VIBE-Sequence Diagram

Sequence�Diagram에는�5가지의�변경사항,
�4가지�추가사항,�3가지의�삭제�사항�발생

ex)�SD�-�4번

요약�:�우측�센서�관련�제거,�우측�확인�관련�객체,�상호작용�추가

...



VIBE-Class Diagram
Class�Diagram에는�5가지의�변경사항,
�6가지�추가사항,�4가지의�삭제�사항�발생

요약�:�우측�센서�관련�제거,�우측�확인�관련�상호작용�및�속성�추가



VIBE-Code

Code에는�5가지의�변경사항,
�6가지�추가사항,�4가지의�삭제�사항�발생

요약�:�우측�센서�관련�제거,�우측�확인�관련�추가



VIBE-Unit Test

Unit�Test에는�5가지의�변경사항,
�6가지�추가사항,�4가지의�삭제�사항�발생

...

요약�:�우측�센서�관련�테스트�제거,�우측�확인�과정�관련�테스트�추가



VIBE-Simulator

Simulator에는�5가지의�변경사항,
�7가지�추가사항,�4가지의�삭제�사항�발생

...

요약�:�우측�센서�관련�테스트�제거,�우측�확인�과정�관련�테스트�추가



Traditional 진행

변경된 요구�사항:�우측�장애물�센서�삭제

분석 단계에서 우측�센서�데이터를�직접�이용해�감지/회피하는�흐름�제거

설계 단계에서 센서�구성과�객체�책임을�수정해�우측�센서�의존성�제거

구현 단계에서 우측�센서�없이�판단하도록�로직과�테스트�데이터�정리

마지막으로 Unit�Test,�Simulator�로�기존�주행�동작이�유지되는지�확인



 VIBE 진행

경험 및�느낀점�:�VIBE
harness 기능이�제공되면�반드시�사용(rules,�skills,�commands)
> 체감�토큰�사용량(950K�→�422K�약�50%),�체감�소요시간(10H�→�3H)

한번에 해달라가�아닌,�작은�절차(srs,�usecase�...)를�밟아가며�사용

skill에서 cnc하게�하라는�내용�필수

혹시 실수�할�수�있으니,�OOAD�등�개념을�반드시�상세하게�설명.

변경 내용을�기록&�쉽게�볼�수�있는�양식이�필요함.
(appendix, human�readable,�노션�등�mcp�연결�등등)

중간 검사�시,�쉽게�볼�수�있는�규칙/양식�필요함.
(prompt 단위에서�변경�사항�요약,�md�file�상�hyperlink�등등)

코드가 쓸데없이�커지지�않도록�조절하는�방식�필요함
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