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최근 ADAS(Advanced Driver Assistance System)와 자율주행 기술의 발전으로 차량에 다양한 센서가 

적용되고 있는 추세이다. 특히 자율주행 차량은 높은 수준의 인지성능이 요구되어 카메라, Radar, 

Lidar 등의 여러 센서들이 적용된다. 이에 따라 센서들을 이용하여 주변 물체의 위치 및 운동정보를 

알아내는 인지알고리즘에 대한 연구가 활발히 진행되고 있다. 인지기술 중 여러 센서의 데이터를 융합

하여 보다 정확한 결과를 얻어내는 것을 다중센서융합(Multi-sensor data fusion)이라고 한다. 이를 

이용하면 각 센서들의 장점을 융합하여 단일 센서로 인식할 때보다 좋은 성능을 확보할 수 있다. 일례

로 Radar의 경우 도플러효과를 이용한 속도측정의 정확도가 좋기 때문에 다중센서융합 알고리즘에서 

Radar로부터 출력된 속도정보의 가중치를 높여서 속도 정확도를 높일 수 있다. 이러한 다중센서융합 

기술에는 필수적으로 다중물체추적(multi-object tracking) 기법이 적용되고, 이는 주변물체들을 시간

의 흐름에 따라 연속적으로 추적하고 위치 정확도를 높이기 위한 기법이다. 

본 연구에서는 다중센서 환경에서 다중물체추적을 위한 새로운 Interacting Multiple Model(IMM) 필

더 기법을 제안한다. 차량이 주행하는 환경은 차량, 보행자 등 특징이 다른 장애물이 존재하여 하나의 

모델로 동적특성을 나타내기가 어렵다. IMM은 다중 모델을 이용하여 확률적으로 가장 적합한 위치를 

추정하는 기법으로 주행환경을 위한 인지알고리즘에 많이 적용된다. 그러나 기존의 IMM은 하나의 측정

값을 기준으로 수식이 전개되었기 때문에 다중센서를 융합해야 하는 시스템에서 바로 적용될 수 없다. 

이를 해결하기 위해 IMM과 centralized fusion architecture를 융합하여 multi-measurements에 대응할 

수 있는 알고리즘을 제안하였다. 이를 위해 centralized Kalman filter의 기법을 기존의 IMM에 적용하

여 다중센서의 융합에 적합하게 수식화 하였다. Centralized Kalman filter는 측정값이 여러 센서로부

터 생성되는 환경에서 모든 측정값을 융합하고 state를 추정하기 위한 기법이다. 
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Fig. 1 Structure of the proposed IMM filter 
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