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Environment

Model

Claude Code - Sonnet 4.6




사용 환경

Visual Studio Code의 엔트로픽 공식 
extension을 사용해  
모델이 전체 코드베이스에 접근 가능하도록 함
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초기 프롬프트
과제 PPT에 있는 RVC SW의 내용들을 그대로 사용하였고,  

추가적으로 OOAD 방식의 코딩임을 명시해줌.



“C++를 이용해 개발하고 Git을 통한 version control,  

Github Actions를 이용한 CI/CD 파이프라인 구축, Static Analysis 환경 설정,  

Unit Test와 이를 위한 system case 작성 등이 필요함.  

먼저 컴파일/테스팅 환경 구축부터 진행. 어떤 구조를 선택하고,  

사용할 것인지 제시.” 라는 프롬프트를 통해 전체 구조를 먼저 구성하고  

이를 검증 후 작업을 시작할 수 있도록 함.



개발을 진행하며 이전에 생성한 문서들을 참조하여 진행하도록 하였고,  

아들을 따로 디렉토리에 분리하고, 변경사항이 생길 때마다  

이전의 문서들 또한 모두 수정되도록 함.

Team 9
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Functional 
Requirements

Team 9

FR-MOV : 이동(Movement) 관련




FR-SEN : 센서(Sensor) 관련




FR-CLN : 청소(Cleaning) 관련



FR-ERR : 오류 처리



FR-SIM : 시뮬레이터
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FR-MOV

Functional 
Requirements

FR-MOV-01 

RVC는 청소 시작 후 장애물·이벤트가 없으면 직진하며 청소한다.



FR-MOV-02 

전방 장애물 감지 시 이동을 즉시 정지한다.



FR-MOV-03

정지 후 좌측 또는 우측으로 회전한다.  
방향은 좌·우 센서 결과에 따라 결정된다.



FR-MOV-04

방향 전환 후 전진을 재개한다.
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FR-MOV

Functional 
Requirements

FR-MOV-05  

전방·좌·우 모두 장애물이면 후진한다.



FR-MOV-06

후진 후 후방(BACK) 방향으로 회전한다.



FR-MOV-07

회전 후 전진을 재개한다.
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FR-SEN

Functional 
Requirements

FR-SEN-01

전방 장애물 감지 센서를 사용한다.



FR-SEN-02

좌측 장애물 감지 센서를 사용한다.



FR-SEN-03 

우측 장애물 감지 센서를 사용한다.



FR-SEN-04 

먼지 감지 센서를 사용한다.
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FR-SEN

Functional 
Requirements

FR-SEN-05 

센서 데이터는 매 폴링 사이클마다 Controller에 전달된다.



FR-SEN-06 

새로운 센서 유형 추가 시 기존 코드 변경이 최소화되어야 한다.




OOAD: #5 Vibe Coding Team 9

FR-CLN

Functional 
Requirements

FR-CLN-01

RVC는 이동 중 지속적으로 청소한다.



FR-CLN-02

먼지 레벨이 kDustThreshold(0.5)를 초과하면 청소 파워를 즉시 증가
시킨다.



FR-CLN-03

파워 증가 후 즉시 기본 파워로 복귀한다.



FR-CLN-04

장애물 정지 중에도 청소 유닛은 중단되지 않는다.
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FR-ERR

Functional 
Requirements

FR-ERR-01

센서 오류가 kErrorThreshold(3)회 미만이면  
일시적 오류로 판단하여 이전 유효 상태를 유지한다.



FR-ERR-02

센서 오류가 kErrorThreshold(3)회 이상 누적되면  
영구 오류로 판단하여 이동을 즉시 정지한다.



FR-ERR-03

오류 카운터는 센서 ID별로 독립적으로 관리된다.
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FR-SIM

Functional 
Requirements

FR-SIM-01

HW 없이 전체 SW 스택을 실행할 수 있는 Simulator를 제공한다.



FR-SIM-02

Simulator는 장애물·먼지·센서 오류 조건을 프로그래밍 또는 대화형으
로 주입할 수 있어야 한다.



FR-SIM-03

대화형 CLI를 통해 명령어로 RVC 동작을 조작하고 상태를 확인할 수 있
어야 한다.



FR-SIM-04

각 폴링 사이클(tick)은 독립적으로 실행 가능해야 한다.



FR-SIM-05

Simulator는 이동 상태, 마지막 회전 방향, 정지 횟수, 청소 활성 여부, 파
워 레벨을 검사할 수 있어야 한다.
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Non-Functional 
Requirements

Team 9

NFR-PER : 성능(Performance)




NFR-REL : 신뢰성(Reliability)




NFR-MNT : 유지보수성(Maintainability)




NFR-EXT : 확장성(Extensibility)




NFR-SAF : 안전성(Safety)




NFR-PRT : 이식성(Portability)



NFR-TST : 테스트 가능성(Testability)
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NFR-PER

Non-Functional 
Requirements

Team 9

NFR-PER-01

센서 입력 감지 후 제어 명령 출력까지  
응답 시간은 100ms 이하이어야 한다.  
| 응답 시간 ≤ 100ms |



NFR-PER-02

먼지 감지 후 청소 파워 변경은 50ms 이내이어야 한다.  
| 파워 변경 ≤ 50ms |



NFR-PER-03 

Controller는 초당 최소 10회 이상 센서를 폴링할 수 있어야 한다.  
| 폴링 주기 ≤ 100ms |
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NFR-REL

Non-Functional 
Requirements

Team 9

NFR-REL-01

센서 오류 발생 시 RVC는 안전한 상태(정지)로 전환되어야 한다.  
| 오류 임계값 도달 → 즉시 정지 |




NFR-REL-02 

SW 오류로 인한 비정상 종료 없이  
연속 8시간 이상 운영 가능해야 한다.  
| MTBF ≥ 8시간 |



NFR-REL-03 

장애물 감지 실패율은 1% 미만이어야 한다.  
| 오감지율 < 1% |
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NFR-MNT

Non-Functional 
Requirements

Team 9

NFR-MNT-01 

각 기능 모듈은 독립적으로 수정·교체 가능한 구조로 설계되어야 한다. 
| 모듈 간 결합도 Low |



NFR-MNT-02 

임계값(kDustThreshold, kErrorThreshold)은  
코드 수정 없이 변경 가능해야 한다.  
| `static constexpr` 단일 정의 |



NFR-MNT-03 

CI 파이프라인에서 정적 분석 위반이 1건이라도 있으면  
빌드가 실패해야 한다.  
| `WarningsAsErrors: '*'` |
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NFR-EXT

Non-Functional 
Requirements

Team 9

NFR-EXT-01 

새로운 센서 유형 추가 시 기존 모듈 수정 없음.  
| OCP — `Sensor` 추상 클래스 상속만으로 추가 |



NFR-EXT-02 

Simulator에 새로운 Sim 컴포넌트 추가 시  
`RVCSimulator` 배선만 변경.  
| DIP — 인터페이스를 통한 주입 |
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NFR-SAF

Non-Functional 
Requirements

Team 9

 NFR-SAF-01 

모든 방향에 장애물이 있으면 후진 후 방향 전환을 시도한다.  
| UC-05 전 시나리오 테스트 통과 |



NFR-SAF-02 

비정상 센서값(범위 초과)은 무시하고 이전 유효 상태를 유지한다.  
| `retainLastValidState()` |
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NFR-PRT

Non-Functional 
Requirements

Team 9

NFR-PRT-01

Controller 핵심 로직은 특정 HW 플랫폼에 종속되지 않아야 한다.  
| 추상 인터페이스만 사용 — 직접 HW 접근 없음 |



NFR-PRT-02 

HW 제어는 추상화된 인터페이스를 통해서만 접근해야 한다. 

| `movementUnit_`, `cleaningUnit_`,  
`*Sensor_` 포인터 경유 |
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NFR-TST

Non-Functional 
Requirements

Team 9

NFR-TST-01

모든 기능 요구사항은 자동화 테스트로 검증 가능해야 한다.  
| UC별 테스트 케이스 100% 작성 |



NFR-TST-02 

단위·통합·시스템 테스트가 HW 없이 실행 가능해야 한다.  
| Mock(GMock) + Simulator 사용 |



NFR-TST-03

CI 파이프라인에서 모든 테스트가 자동으로 실행되어야 한다.  
| GitHub Actions `ctest` |
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Use Case: Actor 정의

RVC System

자동 청소를 수행하는 로봇 청소기 시스템(Primary Actor)



Obstacle Sensor

전방·좌측·우측 장애물 감지 센서(Supporting Actor)




Dust Sensor

먼지 감지 센서(Supporting Actor)




RVC는 완전 자율 시스템으로,  
사람(Human Actor)이 직접 개입하는 Use Case는 존재하지 않는다.

Team 9
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Use Case
Functional Requirements

FR-MOV-1, FR-CLN-01

FR-SEN-01, FR-SEN-05

FR-MOV-02, FR-MOV-03, FR-MOV-04

FR-SEN-02, FR-SEN-03, FR-SEN-05

FR-MOV-05, FR-MOV-06, FR-MOV-07

FR-SEN-04, FR-SEN-05

FR-CLN-02, FR-CLN-03, FR-CLN-04

NFR-REL-01, NFR-SAF-02

Use-Case Number

UC-01

UC-02

UC-03

UC-04

UC-05

UC-06

UC-07

UC-08

Use-Case Name

Perform Normal Cleaning 

Detect Obstacle (Front)

Avoid Front Obstacle

Detect Obstacle (Left & Right)

Avoid All-Direction Obstacle

Detect Dust

Boost Cleaning Power 

Handle Sensor Error
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Use Case

Use-Case

Actors

Summary

Perform Normal Cleaning

RVC System

RVC는 시작 후 아무 장애물·먼지 이벤트가 없는 정상 상태에서 직진하며 청소
(흡입·걸레질)를 지속적으로 수행한다.

Team 9



OOAD: #5 Vibe Coding

Use Case

Use-Case

Actors

Summary

Detect Obstacle (Front)

Obstacle Sensor → RVC System

전방 센서가 장애물을 감지하면 센서 데이터를 Controller에 즉시 전달하여 장
애물 존재를 알린다.

Team 9
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Use Case

Use-Case

Actors

Summary

Avoid Front Obstacle

RVC System

전방 장애물 감지 시 RVC는 이동을 정지하고, 좌측 또는 우측으로 방향을 전환
한 뒤 전진을 재개하여 청소를 계속한다. 방향 전환 방향(좌/우)은 좌·우 센서 상
태에 따라 결정된다.

Team 9
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Use Case

Use-Case

Actors

Summary

Detect Obstacle (Left & Right)

Obstacle Sensor → RVC System

좌측 및 우측 센서가 장애물을 감지하면 해당 정보를 Controller에 전달한다. 
UC-03 실행 중 방향 결정 또는 UC-05 진입 조건 판단에 활용된다.

Team 9
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Use Case

Use-Case

Actors

Summary

Avoid All-Direction Obstacle

RVC System

전방·좌측·우측 모두 장애물이 감지된 경우 RVC는 후방으로 이동한 뒤, 좌측 또
는 우측으로 방향을 전환하고 전진을 재개하여 청소를 계속한다.

Team 9
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Use Case

Use-Case

Actors

Summary

Detect Dust

Dust Sensor → RVC System

먼지 센서가 먼지를 감지하면 해당 데이터를 Controller에 즉시 전달하여 고농
도 먼지 존재를 알린다.

Team 9
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Use Case

Use-Case

Actors

Summary

Boost Cleaning Power

RVC System

먼지 감지 시 RVC는 청소 파워를 즉시 증가시키고, 설정된 시간이 경과하면 기
본 청소 파워로 자동 복귀한다. 파워 부스트 중에도 이동 및 청소는 중단 없이 계
속된다.

Team 9
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Use Case

Use-Case

Actors

Summary

Handle Sensor Error

Obstacle Sensor / Dust Sensor → RVC System

센서에서 비정상 값(범위 초과, 통신 오류 등)이 수신되면 RVC는 해당 값을 무
시하고 이전 유효 상태를 유지한다. 오류가 지속되면 안전을 위해 이동을 정지한
다.

Team 9
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Purpose

Team 9

본 문서는 RVC(Robot Vacuum Cleaner) Controller SW의 시스템 요구사항을 정의한다.  


기능 요구사항(FR), 비기능 요구사항(NFR), 소프트웨어 설계 제약, 구현 산출물, 검증 요구사항을 포괄하며, 

구현이 완료된 시점을 기준으로 작성된 As-Built SRS이다.
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Scope

Team 9

Controller SW 핵심 로직  

이동·청소·센서·오류 처리

 


HW 추상화 인터페이스

Sensor, MovementUnit, CleaningUnit 



대화형 Simulator

CLI 기반 수동 조작 및 시스템 테스트 



CI/CD 파이프라인 

GitHub Actions 기반 빌드·테스트·정적 분석



실제 HW 드라이버 구현, 모바일 앱·네트워크 통신, 지도 생성·경로 계획

범위 외 (HW 추상화만 정의)
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Glossary

Team 9

 RVC : Robot Vacuum Cleaner — 자동 청소 로봇

Controller : RVC의 두뇌 역할 SW 클래스. 센서 입력을 받아 이동·청소 유
닛을 제어 

MovementUnit : RVC 이동을 담당하는 HW 추상화 인터페이스 

CleaningUnit : 흡입·걸레질을 담당하는 HW 추상화 인터페이스 


ObstacleSensor : 장애물 감지 센서 HW 추상화 인터페이스 


DustSensor : 먼지 감지 센서 HW 추상화 인터페이스 


RVCSimulator : Sim 컴포넌트로 전체 스택을 구성한 대화형 테스트 도구 


pollSensors() : 한 번의 HW 타이머 사이클에 해당하는 Controller의 센서 
폴링 메서드 


tick : Simulator에서 pollSensors() 한 번을 실행하는 조작 단위 

kDustThreshold : 먼지 부스트 발동 임계값 (0.5 / 범위 0.0~1.0) 


kErrorThreshold : 영구 센서 오류 판정 누적 횟수 (3회) 
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Software 
Design 
Constraints

언어 및 표준  언어 : C++17 



컴파일러 : GCC 15 (Linux CI), MSVC / MinGW (로컬 개발) 



빌드 시스템 : CMake ≥ 3.20



테스트 프레임워크 : Google Test / Google Mock v1.14.0 
(FetchContent) 
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Software 
Design 
Constraints

아키텍처 제약
HW 추상화 : 모든 HW 접근은 순수 가상 클래스(`= 0`) 경유 필수 




소유권 : Controller는 Raw Non-owning 포인터 사용 (소유권 없음) 



네임스페이스 : 생산 코드: `namespace rvc`, Sim 코드: `namespace 
rvc::sim`, 테스트 Mock: `namespace rvc::test` 




클래스 설계 : Abstract interface는 `cppcoreguidelines-special-
member-functions` 제외 허용 
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Software 
Design 
Constraints

정적 분석 규칙

경고를 오류로 처리 

`WarningsAsErrors: '*’



이름 규칙 — 클래스/구조체 : `CamelCase` 


이름 규칙 — 메서드/함수 : `camelBack` (lowerCamelCase) 


이름 규칙 — Enum 상수 : `UPPER_CASE` 

이름 규칙 — private 멤버 : `camelBack` + suffix `_`

이름 규칙 — static constexpr : `CamelCase` + prefix `k` 

반환값 무시 금지 : `modernize-use-nodiscard` — 모든 non-void 
getter에 `[[nodiscard]]` 필수

열거형 기반 타입 :`std::uint8_t` 사용 (`performance-enum-size`) 

비활성화 검사 : `cppcoreguidelines-special-member-functions`, 
`bugprone-easily-swappable-parameters` 등 
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cppcheck 규칙
활성화 범주 

`warning`, `style`, `performance`, `portability` 




오류 시 종료 코드 

`--error-exitcode=1` 



인라인 억제 

`// cppcheck-suppress <id>` 허용 



제외 

`unusedFunction` (추상 인터페이스 false-positive) 
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[OOA & OOD]  
Use-Case Diagram
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System Sequence Diagram

SSD-01 : UC-01 Perform Normal Cleaning
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Sequence Diagram
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SystemScenario 

장애물 연속 회피
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SystemTest 

사방(?) 막힘 탈출

Team 9



OOAD: #5 Vibe Coding

SystemTest 

먼지 구역 통과

Team 9



OOAD: #5 Vibe Coding

SystemTest 
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센서 오류 누적과 비상 정지
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SystemTest 

전체 청소
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OOAD with AI

결과물 검증

Sequence Diagram을 생성했을 때 Actor가 명확히 명시되지 않았고,  
UseCase와 1대1 대응되지 않는 문제가 발생  
→ Actor를 구체화하고 UseCase 문서를 참조하여 1대1 대응으로 다시 생성하도록 함.



Static Analysis와 CI pipeline 구축 과정에서  
이를 github actions에서 실행하지 않는 문제가 발생  
→ yml 파일을 생성해 github action에서도 PR이 있을 때마다  
Static analysis를 진행하도록 수정 


System test case를 생성했을 때  
Unit test level에 가까운 테스트가 생성된 문제가 발생  
→ 시나리오 기반의 system case로 수정하도록 함
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OOAD with AI

장단점 및 소감

기존에 혼자 코딩할 때는 설계와 디버깅 단계에서 많은 시간과 에너지를 소모하며 흐름이 자주 끊
어졌습니다.



반면, 이번에는 AI가 요구사항을 명확한 객체 모델링과 책임 분배로 즉시 시각화하고 복잡한 시뮬
레이션 로직까지 빈틈없이 채워주었습니다.



덕분에 불필요한 시행착오가 획기적으로 줄어들었고, 전체적인 아키텍처를 조망하며 오롯이 핵심 
도메인과 비즈니스 흐름에만 집중할 수 있었습니다.



단순히 텍스트를 기계적으로 입력하던 과거의 방식에서 벗어나, AI와 실시간으로 싱크를 맞추며 거
대한 설계를 막힘없이 현실로 구현해내는 개발의 진정한 재미를 느꼈습니다.
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