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적응형 순항제어(ACC: Adaptive Cruise Control)는 안전한 차간거리 유지와 속도 추종을 동시에 수행하는 운

전자 보조 기술이다. 최근에는 단순한 안전성과 추종 성능을 넘어, 승차감과 멀미(Motion Sickness, MS)까지 고

려하는 방향으로 발전하고 있다. 멀미를 완화하기 위한 한 가지 방법은 탑승객의 머리 가속도를 예측하는 모델을 

구성하고 이를 모델 예측 제어(MPC: Model Predictive Control)에 결합하여 비용 함수 및 제약 조건을 통해 멀

미를 저감하는 것이다. 선형 모델은 계산 효율성이 높아 실시간 구현에 유리하지만, 인간 반응의 비선형 특성을 

충분히 반영하지 못해 성능이 제한될 수 있다. 반면 비선형 모델은 정확도가 높으나, 모델 차수와 예측 지평 길

이에 따라 계산 복잡도와 제약 차원이 급격히 증가하여 차량 제어기 환경에서 실시간성을 보장하기 어렵다는 한

계가 있다. 즉, 정확도(비선형)와 실시간성(선형) 사이에 구조적 trade-off가 존재한다. 

이러한 한계를 극복하기 위해 본 연구에서는 선형·비선형 모델의 장점을 결합한 multi-rate MPC 구조를 제

안한다. 느린 주기에서는 비선형 탑승객 모델을 포함한 비선형 MPC가 차량 가속도 참조 궤적을 생성하고, 이를 

빠른 주기의 선형 모델 기반 MPC에 전달하여 제어 입력을 산출한다. 이 구조는 계산 복잡도를 억제하면서도 빠

른 주기 MPC 대비 더 긴 예측 시간을 효과적으로 확보할 수 있는 장점이 있다. 

제안한 제어기는 MATLAB/Simulink 환경에서 시뮬레이션으로 검증하였다. 급격한 전방 차량의 속도 변화 상

황에서도 안정적인 대응 성능을 보였으며, 선형 모델 기반 MPC, 비선형 모델 기반 MPC와 비교 실험을 수행하

였다. 그 결과, 제안한 multi-rate MPC는 실시간성을 보장하면서도 멀미 저감 성능의 손실을 최소화하는 효과적

인 ACC 제어 구조임을 확인하였다. 
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