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Cursor

사용자 정의
Project Rule: 프로젝트 단위로 AI에게 적용되는 지속 규칙

Skills: 특정 작업을 잘 수행하기 위한 재사용 가능한 능력/절차

Plugins: rules, skills, agents, hooks, MCP 등을 묶어 설치하는 확장 

패키지

하위 에이전트: 특정 역할을 맡는 별도 AI 에이전트

훅: 특정 이벤트가 발생할 때 자동으로 실행되는 동작

MCP: Cursor가 외부 도구/데이터와 연결되는 표준 방식



Cursor

rules, skills, agents, hooks, MCP 
등을 묶어 설치하는 확장 패키지



Markdown files - rules

개발, 빌드환경, 테스팅 

환경과 CI/CD환경을 미리 

지정해 사용할 환경을 

확정함.

alwaysApply: true 를 

이용해 매번 참고하도록 

설정



Markdown files - skill

개발할 프로그램의 전제조건과 예비 요구사항, 

주의사항과 입력/출력 되는 이벤트의 포맷을 

정의 



Cursor - github repo 연결



Step1. Inception



Prompt - Step1. Inception

Step1-1. Inception 수정



CI/CD 환경 구성

Development Version CI

            visual studio 

Requirement

Github Actions

Static Analysis

                      clang tidy

Discord

coverage



Github Action Jira



Discord Sonar Cloud



Use case



Use case



Use case



Use case



FR - 21개



FR



FR



NFR - 11개



NFR



Step2. OOA



Prompt - Step2. OOA



OOA - System Sequence Diagram

UC-001 & UC-002

start cleaning & stop cleaning



OOA - System Sequence Diagram



OOA - System Sequence Diagram



OOA - Domain model



Step3. OOD



Prompt - Step3. OOD



UC-001 & UC-002

SSD와 마찬가지로 UC-001와 

UC-002을 통합

UC-001 : Start CLeaning

UC-002 : Stop Cleaning



UC-003



UC-004



OOD - Class Diagram



Step4. OOI



Prompt - Step4. OOI



Step4-1. OOI 수정

문제 발생

- 시뮬레이터가 맵 환경과 상호작용을 

하는것이 아닌 버튼클리으로 주어지는 

입력에만 반응

- 위치 초기화,  버튼 클릭에 대한 여러 버그 

발생

- 의도와 다르게 청소기가 먼지 발견 타이밍 

등에서 1틱씩 멈추는 상황 발생



Step4-1. OOI 수정

- 스텝에서 인풋값을 주입하는 방식이 아닌 맵/환경기반 시뮬레이션 테스트도 가능하도록 

수정

- 시뮬레이터 버그수정



Implementation

OOD 산출물(Class Diagram, SD)을 기반으로 C++ 

구현

OOD 시스템 오퍼레이션과 코드 매핑

 - 7개 system operation이 RvcController에 1:1 

구현

OOD 단계에서 정의한 RvcController, 상태 객체, 

정책 객체, Port Interface를 C++ 클래스와 추상 

인터페이스로 그대로 구현



Simulator / Execution Environment

Python Tkinter UI로 RVC 동작 시각화

grid map 기반:

obstacle 표시, dust 표시,

robot position, heading arrow

상태별 색상:

Blue: normal cleaning

Orange-red: booster up

Purple: obstacle avoidance

Gray: powered off

30개 시스템 테스트 케이스를 시각적으로 replay



Unit Testing

총 24개의 unit test를 작성하여 주요 기능과 분기 

조건을 검증

 - GTest 기반으로 RVC 소프트웨어의 로직을 검증

 - 실제 하드웨어 없이 테스트하기 위해 Motor, 

Cleaner, Timer, Sensor Port를 Fake 객체로 대체

 - 단위 테스트는 시스템 오퍼레이션, 상태 전이, 

예외 상황, 포트 호출 여부를 중심으로 구성



System Testing 총 30개 system test case

두 가지 검증 방식:

 1. 자동 검증 방식

Python test runner가 C++ controller와 TCP로 

통신하면서 각 테스트 케이스의 system 

operation을 순서대로 전송하고, controller가 

반환한 snapshot을 기대 결과와 비교하여 

pass/fail을 자동으로 판단

2.시각화 검증 방식

동일한 30개 테스트 케이스를 Python simulator 

UI에서 재생하여, RVC의 이동, 회전, 장애물 회피, 

booster up cleaning 상태를 눈으로 확인. 

이 방식에서는 map 정보를 기반으로 sensor 

input을 생성하여 실제 시뮬레이션 환경과 

유사하게 동작을 확인



Static Code Analysis



Traceability table



Traceability table



Traceability table



Traceability table



Traceability table



소감

요구사항을 명확히 정의하고 OOAD 과정에 맞춰 설계한 부분은 Cursor가 
의도를 잘 반영해 코드를 작성해 주었고, 오류도 거의 없이 금방 끝냈습니다.

반면 simulator는 구체적인 요구사항 없이 바로 구현을 요청했기 때문에, 
결과물이 저희 의도와 다르게 나와 수정 과정에서 어려움이 있었습니다.
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