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1. 변경사항 - (Refined FR)



1. 변경사항 - Sequence diagram #1



1. 변경사항 - Sequence diagram #2-1



1. 변경사항 - Sequence diagram #2-2



1.  변경사항 - Sequence diagram #2-3(1)



1.  변경사항 - Sequence diagram #2-3(2)



1. 변경사항 - Sequence diagram #3



1. 변경사항 - Sequence diagram #4



1. 변경사항 - class diagram



2. 시뮬레이터 환경

- 실제 하드웨어 없이 RVC의 제어 로직을 
검증하기 위한 Virtual Hardware 환경 구축

- 로봇 중심으로 3 방향(전방, 좌, 우)에 대해 
초록색으로 보이는 가상의 Ray를 투사하여 
벽과의 거리 계산

- 맵 바닥의 색깔을 통해 Dust 여부를 반영

- 전방 센서가 측정한 거리가 특정 임계값 
아래로 떨어지면 시뮬레이터가 클라이언트에 
INTERUPT 이벤트를 즉시 PUSH

- 우측에 user가 버튼을 눌러주는 경우를 
버튼으로 대체.  센서값 , cleaner 상태를 
인터페이스에서 실시간으로 확인 가능



2. 시뮬레이터 환경

Core Structure

● Pygame GUI: 10×10 grid map에서 로봇 위치, 방향, 장애물, 먼지 상태를 시각화
● TCP Socket Communication: C++ Controller와 Python Simulator를 socket으로 
연결

○ Controller → Simulator: 이동, 회전, 청소 모드 제어 명령 전송
○ Simulator → Controller: front/left/right sensor, dust sensor 값 전달

● Sensor Simulation: raycasting 방식으로 장애물 거리 계산
● Event Handling: 장애물이 threshold 이하로 감지되면 interrupt event 발생
● SAVE MAP: 장애물·먼지 배치를 저장하여 동일 테스트 환경 재구성 가능



3. Unit-test (CleanerManager)



3. Unit-test (ButtonInterface)



3. Unit-test (DriveManager)



3. Unit-test (Controller)



3. Unit-test (SensorInterface)



3. Unit-test (PathPlanner)



3. Unit-test (Timer)



4. System test

저희팀은 Redmine과 같은 관리 툴을 사용하는 대신
1. 실제 로봇의 동작을 가장 명확하게 입증할 수 있는 로깅 시스템을 구축
2. 'SAVEMAP' 기능을 통해 복잡한 장애물 상황도 언제든 재현할 수 있게 
설계



4. System test ST-3

ST-03 Power ON 중복 입력 방지

시스템이 이미 ON 상태, pushButtonOn()을 여러 번 호출, 중복 동작 없이 기존 

ON 상태 유지,  불필요한 thread 재생성 없음 onOff guard, Controller 상태 관리



4. System test ST-9

ST-09전방 장애물 Interrupt 처리

시스템 ON, 주행 중 Controller::interruptHandler() 호출되어 rvc가 회전경로를 

탐색



4. System test ST-14

ST-14 후방회피 감지

시스템이 이미 ON 상태, 전진중 장애물을 만나 회피경로를 결정할 때 양옆에 

장애물이 있을 경우 후진해서 경로 재탐색하다 왼쪽이 먼지 비게되면 왼쪽으로 

회전



4. System test ST-19,20

ST-19 회피 성공 후 flag 초기화, ST-20 회피 성공 후 cleaner 복귀

시스템이 전방 장애물 인터룹트가 발생하여 회피경로를 찾아 회피 성공, 그 이후 

다음 인터룹트까지 cleaner가 켜지고 다음 회피도 잘 수행하는지



4. System test ST-22

ST-22 Booster 중 추가 먼지 감지

이미 CleanerMode::UP 상태 먼지 감지 true 유지 , 

시스템 오류 없이 UP 상태 유지 -> booster timer 재설정



4. System test ST-32

ST-32: 우회피 후 Error TurnOff()

전방 장애물 발생, PathPlanner가 RIGHT 반환, 회피 후 왼쪽 센서가 clear 상태

avoidanceAction() 실행, Controller가 errorturnOff()를 호출하고 시스템이 OFF 

상태로 전환됨 errorturnOff(), turnOff(), Cleaner OFF, Drive STOP



서버에서 테스트



Static Code Analysis



Static Code Analysis



Code Review
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