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자율이동로봇(Autonomous Mobile Robot, AMR)은 스마트 팩토리, 물류 창고, 병원 등 다양한 산업

환경에서 물류 자동화의 핵심 장비로 활용되고 있다. 또한 자율적인 경로 계획과 장애물 회피 기능
을 바탕으로 효율적인 운반 작업을 수행하며, 사람과의 협업이 요구되는 환경에서도 중요한 역할을
한다. 그러나 주행 중 전방에 보행자나 장애물이 갑작스럽게 나타나는 경우 비상 정지가 요구되며, 
이 과정에서 발생하는 급격한 감속은 큰 관성력을 유발하여 탑재물 낙하 및 보행자와의 충돌로 이어

질 수 있다. 따라서 비상 정지 상황에서 감속 안정성을 확보하고 탑재물과 보행자의 안전을 동시에
고려한속도제어전략이필요하다.
본 연구에서는 비상 정지 시 발생하는 급격한 감속을 완화하고 종방향 가속도를 효과적으로 제어

하기 위해, 초기 속도와 목표 정지거리를 고려한 Cosine 기반 S-Curve 형태의 속도 프로파일을 설계
하였다. 여기서 는현재자율이동로봇의주행속도, 는정지위치까지소요시간을나타낸다.
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본 연구에서는 속도 프로파일을 안정적으로 추종하기 위해 모델 예측 제어(Model Predictive 
Control, MPC) 기법을 사용하였다. 모델 예측 제어는 시스템의 미래 상태를 예측하고 다양한 제약조
건을 동시에 고려할 수 있으므로, 비상 정지 상황에서 감속 특성과 제동거리 조건을 반영하기 위한
제어 기법으로 적용하였다. 제안한 제어기의 성능을 검증하기 위해 4륜 구동 자율이동로봇을 활용하
여다양한제동거리조건에서실험적으로검증하고, PID 제어및 LQR 제어방식과비교하였다. 
실험 결과, 제안한 제어기는 기존 PID 제어 및 LQR 제어 방식과 동일한 제동거리를 보여주면서, 

종방향 가속도 응답 특성은 보다 완만하고 안정적인 성능 특성을 보였다. 특히, 비상 정지 시 탑재물
의 안정성과 보행자의 충돌 위험 최소화 측면에서도 모델 예측 제어가 효과적으로 안전성을 확보할

수있음을확인하였다.

Fig. 1 Autonomous Mobile Robot (AMR)
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