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UseCase  

및 System operation 추가



Sequence Diagram



Sequence Diagram



Class Diagram



Coding



Pair Programming
2인 1조가 원칙이지만, 팀원이 3명이어서 3명이서 
같이 페어 프로그래밍


Discord 화면 공유

한 명은 문서를 아예 보지 않음

나머지 두명이 문서를 보고 로직 설명을 해주면 
문서를 보지 않는 한 명이 코드를 짬

잘못 구현된 부분을 바로바로 고치기


Discord 화면 공유로는 부족한 점이 있다 생각해서, 
VSCode Live Share 사용


한 명이 코드를 짜는 건 동일

주석을 달거나, 채팅을 통한 코드 제안 등

좀 더 효율적인 페어프로그래밍이 가능해짐



Pair Programming



Unit Test
Unit Test 총 23개


클리너

센서

모터


하나의 Unit Test에서도 여러 값을 비교



Unit Test
파일

test_cleaner_controller.cpp

test_cleaner_controller.cpp

test_cleaner_controller.cpp

test_cleaner_controller.cpp

테스트 케이스명

TurnOnTurnOffDoesNotT
hrow

CleanerControllerBusSub
scribeCheck

WhenPowerUpTimerCalli
ngCheck

CleanerHwConnectCheck

검증 내용(요약)

turnOn/turnOff 시 Cleaner HW 상태(isturnOn)
가 정상 반영되는지

EventBus 이벤트
(StartCleaning, DetectedDust, AvoidObstacle,
 TurnOff)에 CleanerController가 올바르게 반응
하는지

CCpowerUp() 후 타이머 5 tick에
서 powerRestore가 호출되어 ispowerUp=false
로 복귀되는지

CleanerController의 HW 연결 동작(turnOn/
off, powerUp/restore)이 직접 호출 시 정상인지



Unit Test
파일

test_motor_controller.cpp

test_motor_controller.cpp

test_motor_controller.cpp

test_motor_controller.cpp

test_motor_controller.cpp

테스트 케이스명

TurnOn

TurnOff

FrontObstacle

RightObstacle

LeftObstacle

검증 내용(요약)

전원 ON에서 회피/이동 로직 호출 시 전진·회전 
카운트 및 최종 위치가 기대값인지

전원 OFF에서 회피 호출해도 모터 동작(이동/회
전)이 발생하지 않는지

전방 장애물 조건에서 우회 동작(우회전+전진)이 
맞는지

전방+우측 장애물에서 좌회전 경로 선택이 맞는
지

전방+좌측 장애물에서 우회전 경로 선택이 맞는
지



Unit Test
파일

test_motor_controller.cpp

test_motor_controller.cpp

test_motor_controller.cpp

test_sensor_controller.cpp

test_sensor_controller.cpp

test_sensor_controller.cpp

테스트 케이스명

LeftAndRightObstacle

BothKeep

SeqLeftOpen

TestTurnOn

TestTurnOff

TestFrontObstacleDetect
edTrue

검증 내용(요약)

양측 차단 지속 후 우측 개방 시 후진→탈출 회전 
흐름이 정상인지

좌우 모두 계속 막힌 경우 후진이 지속되는지(장
기 반복)

좌측이 나중에 열리는 시퀀스에서 좌회전 탈출이 
되는지

turnOn() 후 내부 ON 상태가 true인지

turnOff() 후 내부 ON 상태가 false인지

FrontObstacleDetected()가 AvoidObstacle 이
벤트를 발행하는지



Unit Test
파일

test_sensor_controller.cpp

test_sensor_controller.cpp

test_sensor_controller.cpp

test_sensor_controller.cpp

test_sensor_controller.cpp

test_rvc_simulator.cpp

test_rvc_simulator.cpp

테스트 케이스명

TestChecknPowerUp_Wh
enNoDust

TestGetLeftStateTrue

TestGetLeftStateFalse

TestGetRightStateFalse

TestGetRightStateTrue

StepMovesForwardWhen
FrontIsEmpty

DustTriggersPowerUpAnd
TimerRestoresPower

검증 내용(요약)

먼지 미감지 시 DetectedDust 이벤트가 발행되
지 않는지

좌측 센서 true 반환 확인

좌측 센서 false 반환 확인

우측 센서 false 반환 확인

우측 센서 true 반환 확인

전원 ON 후 1틱 전진 및 Cleaner ON 여부 확인

먼지 감지 시 PowerUp 진입 + 5 step 후 
PowerUp 해제 확인



Unit Test
파일

test_rvc_simulator.cpp

test_rvc_simulator.cpp

테스트 케이스명

TurnOffStopsCleaner

AutoStepRunsRequested
Ticks

검증 내용(요약)

turnOff() 후 전원 OFF 및 Cleaner OFF 확인

autoStep(3) 수행 후 위치가 3틱만큼 이동했는지



Code Review
Github Ruleset 이용


3인 기준 2인 Approve해야 Merge 가능

comment가 있으면 Resolve해야 Merge 가능


리뷰 시 이메일 발송하여 확인

리뷰 상으로 해결하기 힘든 부분이 있으면 디코 화
면 공유나 만나서 해결









System Test



Simulator
1번 선택 시 명령어 콘솔

시작 메뉴


1: 기본 모드


2: 테스트 모드


3 / q / quit: 종료



기본 모드 입력

on, off, step, status, help, reset, front

auto N (예: auto 10)

dust x y (예: dust 3 4)

wall x y (예: wall 5 6)

randmap 또는 randmap seed (예: randmap 
123)

quit / exit (기본 모드 나가기)



Simulator
2번 선택 시 테스트 콘솔

테스트 모드 입력


A / a / all: 전체 테스트

1~30: 해당 번호 테스트

Q / q / quit: 테스트 모드 나가기



System Test
ID

1

2

3

4

5

6

7

8

1

11

12

유형

Positive

Positive

Positive

Positive

Positive

Positive

Positive

Positive

Positive

Positive

Positive

Positive

테스트명

TurnOff 일때 움직이지 않는가

앞에 장애물이 없을때 앞으로 가는
가

여러 Tick걸쳐 앞으로 전진하는가

장애물피하기 중 Cleaning 중단

전방 장애물, 양측 오픈 시 우회전

전방+우측 장애물 시 좌회전

후진 중 우측 길 발견 시 회전

후진 중 좌측 길 발견 시 회전

Avoid 후 전진 

 길에서 에러 없이 

Dust 발견 시 Poerp

Poerp 중 Dust 발견 

핵심 검증

전원 OFF에서 step() 시 위치 변화 없음

1틱 전진 위치 일치

2틱 누적 전진 정상

Avoid 중 Cleaner OFF

우회전 방향 전환

좌회전 방향 전환

우측 탈출 회전

좌측 탈출 회전

회피 후 이  + Cleaner O

장시 진 중 전원 유지

지 지 후 Poerp 진

Poerp 유지 



System Test
ID

9

10

11

12

유형

Positive

Positive

Positive

Positive

테스트명

Avoid 후 전진/청소 재개

꼬부랑 길에서 에러 없이 동작

Dust 발견 시 PowerUp

PowerUp 중 Dust 재발견 처리

핵심 검증

회피 후 이동 재개 + Cleaner ON

장시간 진행 중 전원 유지

먼지 감지 후 PowerUp 진입

PowerUp 유지 동작



System Test
ID

13

14

15

16

17

18

19

20

유형

Negative

Negative

Negative

Negative

Negative

Negative

Negative

Negative

테스트명

우측 센서 고장

Dust 음수 좌표 입력

시작 즉시 3면 차단

후진 무한 경로에서 제한 동작

모터 고장 시 움직이지 않음

동작 중 전원 끄기

Avoid 후 PowerUp 잔여 유지

후진 중 좌우 센서 고장

핵심 검증

우측 미검출 고장 시 충돌/차단 재현

addDust(-1,-1) 거부

차단 상황에서도 시스템 유지

연속 Avoid 카운트 제한 확인

모터 고장 시 비정상 이동 방지

OFF 후 추가 step()에도 정지

Avoid 상태에서 PowerUp 잔여 확인

좌우 센서 고장 시 폴백 동작



System Test
ID

21

22

23

24

25

26

27

28

유형

Negative

Negative

Negative

Negative

Negative

Negative

Negative

Negative

테스트명

후진 중 우측 센서 노이즈

Dust 센서 항상 high

Dust 센서 항상 0

음수 좌표 입력 거부

맵 경계 밖 좌표 입력 거부

시작 위치가 벽이면 로드 실패

시작 위치가 맵 밖이면 로드 실패

행 길이 불일치 맵 입력 거부

핵심 검증

노이즈 상황에서 진행/복구

always-high에서 PowerUp 반응

always-zero에서 PowerUp 미진입

addDust/toggleWall 음수 거부

경계 밖 좌표 거부

벽 위 시작점 시나리오 로드 실패

맵 밖 시작점 로드 실패

비정형 맵 로드 거부



System Test
ID

29

30

유형

Negative

Negative

테스트명

벽/먼지 동일 좌표 충돌 처리

먼지 위 시작 위치 시나리오 처리

핵심 검증

벽 우선, 벽 위 먼지 추가 거부

먼지 위 시작 후 기본 동작 유지



Simulator
2번 선택 시 테스트 콘솔

테스트 모드 입력


A / a / all: 전체 테스트

1~30: 해당 번호 테스트

Q / q / quit: 테스트 모드 나가기



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Test



System Code 
Analysis



Code Analysis Github Action을 활용

로컬에서 cppcheck, clang-tidy 수행해서 오류 없
는지 확인

Github Action으로 서버에서 cppcheck, clang-
tidy 수행해서 오류 확인


master branch에 push 막아놨기 때문에 오류
가 있는 코드가 강제로 master로 들어가는 걸 
방지



Sonarqube

Sonarqube(cloud) 사용

Github와 연동해서 Quality가 일정 이상이 아닌 경우 
Pull Request 거부

코드 개선을 통해 Security, Reliability, Maintability
를 모두 A 등급을 맞게 해서 통과

커버리지는 하지 않음 → 통과하려면 Simulator에 대
한 Test Code가 있어야 하는데, 이는 명세 위반이라
고 생각 


마지막에는 전체 커버리지가 60%정도 나왔음



Code Smell
Merge가 안 된 대표적인 이유

Maintability 쪽에서 많은 Code Smell이 있었으며, 해
결하기 전 까지 Merge가 불가능했음


큰 메소드 → 작은 메소드 여러 개로 나눔

매직 넘버 제거


위 노력 등으로 인해 정적 분석에 통과하고 병합 가능



Summary & 
Trouble Shooting



Pair Programming
명세를 보지 않고 코드를 짜는 경험

말만 듣고 코드를 짜다보니 서로의 생각이 조금씩 
다르다는 걸 깨달음


문서화의 중요성

생각을 맞춰가는 과정이 중요

분쟁 발생 시 두 가지 모두 구현하고 더 좋은 방
식으로 해결


서로가 잘 하는 지점을 이해할 수 있었음

코드를 잘 짜는 사람(단축키 이용, 언어 이해도)

설명을 잘 하는 사람(명세에 대한 이해, 논리적 
사고)

Git을 잘 다루는 사람(깃 명령어)


이후 분업해서 작업을 할 때도 모르는 분야가 있으
면 잘 하는 사람에게 질문해서 해결



Unit Test

Test를 실행하며 코드 상의 문제가 많다는 것을 깨달음

구현의 문제 → 구현이 잘못 된 거여서 명세가 안 바
뀜


MCStop() 을 안 했다거나, EventListener 등록 
순서가 잘못되었다거나 등등


구조의 문제 → 근본적으로 구조가 잘못된 거여서 어
쩔 수 없이 몇 가지는 바뀌여야 했음


후진 상태를 저장해야 할 필요성이 생김 (시뮬레
이터와의 연동 + 기다리는 동작이 필요해졌음)


TDD의 Red-Green-Blue 테스트를 일부 수행

Red: 실패하는 테스트 코드 만들기 (구현 부 없음)

Green:  최대한 빨리 통과하는 구현 코드 만들기

Blue: 코드 스멜 등을 잡아내고 리펙토링하기



Trouble Shooting 1
Code Nesting 문제: Sonarqube는 3회 이상의 Nesting
을 Maintability의 심각한 오류로 잡음

Simulator 상에서 화면에 그리는 메소드가 심각하게 
Nesting 되어 있었음

여러 메소드로 잘개 쪼개어 가독성 + 유지보수성 확보



Trouble Shooting 2
Simulator 구현 중 TIck의 내/외부 영역에 대해서 토론


OOD랑 안 맞는 부분이 존재함

Tick을 내부로 판단함으로써 생긴 문제

외부 Simulator에서 한번 과정을 수행하는 것(이동 + 
먼지 흡입 + 장애물 처리 등등...) 을 Tick으로 규정하
면 해결된다는 걸 알았음


조원들끼리 얘기하고 명세를 바꾸기로 결정

코드를 크게 바꾸지 않고 해결 

https://github.com/davidpro08/2026_1_OOAD/pull/14


