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 최근 by-Wire 방식의 차량 샤시 시스템의 개발은 활발하고 자율주행 및 전기차 등 신개념 차량에 적극적으로 

적용될 전망이다. 특히 Steer-by-Wire (SbW)에서 통신 장애와 같은 고장이 발생하게 되면 조향 조작이 불가하여 

심각한 사고를 유발 하게 된다. 이와 같은 고장을 대비하여 전륜 조향이 불가한 자율주행 차량에서도 최소한의 

조향성을 확보하는 fail-over 기능은 필수적이다. 본 연구에서는 SbW 시스템의 고장으로 전륜 조향이 불가능한 

경우, 휠의 좌우 편 제동과 후륜 조향 통합 제어를 통해 조향성을 확보한다. 자율주행의 경우에는 운전자의 조향 

의지는 개입되지 않고 차량의 전방 카메라 혹은 라이다를 통해 차선 정보를 기반으로 차량의 상태 변수 (lateral 

error states) 를 계측하고 경로 (lateral path) 를 생성하고 차량은 이를 추종한다. 이때 전륜 조향이 고장으로 추

종이 불가능한 경우 차선을 유지하거나 변경하는 경로를 추종하기 위한 조향성은 편 제동과 후륜 조향 state-

feedback 제어를 통해 충분히 확보 가능하다. 본 시스템은 편 제동 혹은 후륜 조향 중 하나만 활용하는 경우뿐만 

아니라, 두 가지 통합 제어하는 경우의 시스템으로 구분 가능하도록 설계되었다. 본 연구에서는 차선유지, 차선변

경, 원 선회 조건에서 다양한 주행 속도에 따라 SbW fail 시 fail-over 시스템의 유효성을 시뮬레이션 (현재 실차 

시험 준비중) 평가 분석하였으며, 최대 횡G 0.4 및 최소 회전반경 R 40m 정도 수준의 조향성을 확보하는 것을 확

인하였다. 뿐만 아니라 yaw rate 피드백 제어로 설계되어 저마찰 노면에서도 충분한 거동 stability를 확보하는 것

을 확인하였다. 본 연구를 통해 SbW 시스템을 보급을 앞두고 있는 현 시점, 통합 섀시 제어를 통해 고장 상황에 

충분한 안전성을 확보하며, 이용자들의 신기술 고장에 대한 불안 요소 해결에 기여할 수 있다. 

Photo.1 System process and controller configuration for SbW fail-over system in autonomous driving. 
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