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최근 연구개발이 집중되고 있는 자율주행차량은 탑승자의 시선이 외부로 향하지 않게 되어 멀미를 더욱 심화

시키게 된다1). 최근 연구 성과에 의하면 차량 탑승자의 멀미는 차체의 수직가속도와 피치각속도의 결합 자극에 

의해 주로 영향을 받는다고 알려져 있다2). 따라서 자율주행차량 탑승자의 멀미를 저감하기 위해서는 능동 현가장

치를 이용하여 차체의 수직가속도와 피치각속도를 줄여야 한다.  

본 논문에서는 멀미 저감을 위해 차체의 수직가속도와 피치각속도를 저감하기 위한 능동 현가장치 제어에 파

라미터 적응 알고리즘을 적용하는 방법을 제안한다. 제어기를 설계하기 위해 1/2-차량 모델을 이용하고 이 모델

에서 상태-공간 방정식을 유도한다. 능동 구동기를 이용하는 능동 현가장치를 구동기로 선택한다. 실제 차량에서 

구현이 불가능한 전상태 피드백을 피하기 위해 정적 출력 피드백(Static Output Feedback: SOF) 제어기를 제안한다. 

수직가속도와 피치각속도 저감을 위한 LQ 목적함수를 정의한 후 상태-공간 방정식을 이용하여 이를 최소화하는 

SOF 제어기를 설계한다. 본 논문에서는 SOF 제어기의 구조에 기반하여 SOF 제어기의 게인을 파라미터 적응 알

고리즘으로 갱신하는 방법을 제안한다. 일반적으로 널리 사용되는 회귀최소자승법(Recursive Least Square: RLS) 대

신 본 논문에서는 RLS와 동일하다고 알려진 확장 칼만필터(Extended Kalman Filter: EKF)를 파라미터 적응 알고리

즘으로 선택하여 적용한다3).  

본 논문에서 제안된 SOF 제어기와 파라미터 적응 알고리즘 기반 제어기의 성능을 비교하기 위해 차량 시뮬레

이션 패키지에서 시뮬레이션을 수행한다. 다양한 조건에서 시뮬레이션을 수행한 결과를 비교하여 어떤 조건에서 

어떤 제어기가 멀미 저감에 있어 가장 좋은 성능을 보이는지 여부와 본 논문에서 제안하는 파라미터 적응 알고

리즘을 이용한 제어기의 타당성에 대해 논의한다.  
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