
Ⅰ. 소개

TOF(Time of Flight)는 각종 신호(근적외선, 초음
파, 레이저 등)를 이용하여 어떠한 사물의 일정 거
리를 측정하는 기술을 말한다. 

관련논문으로 불균일의 원인을 분석하고 체계적
인 NUC(불균일 보정) 방법을 제안한 논문이 있다
[1]. 이 방법은 ToF 센서의 불균일 특성을 직접 반
영할 수 있는 진폭 이미지를 사용하여 NUC를 수
행한다. 확립된 NUC 시스템을 기반으로 제안된 N
UC 방법의 유효성과 타당성을 검증한다.

Ⅱ. TOF센서 신호처리 Core IC 사양 및 
특징

Fig. 1 Core IC 

Core IC는 Fig. 1과 같으며 Fig. 2는 사양을 나
타낸다. 
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요  약

본 논문에서는 FoV(Fiele Of View)에 따른 감지거리 변화와 반사체에 따른 감지거리 고려하여 TOF
(Time Of Flight) 센서의 장착 위치를 측면부 설치 시와 전/후면부 설치 시로 나누어 맞춘 개발을 수행
하도록 한다.

ABSTRACT

In this paper, considering the change in the sensing distance according to FoV(Fiele Of View) and the sensing 
distance according to the reflector, the installation location of the TOF(Time Of Flight) sensor is divided into side part 
installation and front/rear part installation.
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FIg. 2 Core IC Specification

Ⅲ. Horizontal FoV에 의한 검지영역

․ 전방감지용 : 차량 전방 본닛 중앙 설치
․ 측면감지용 : 차량 뒷바퀴 후방 후미부 위치 
 - 차량 방향전환시 회전방향과 센서 검지영역

이 동일 이동
 - FoV가 48˚일 때 전장 5m인 차량의 검지폭

은 약 4.5m
․ 후방감지용 : 후방 번호판 위 설치
 - FoV가 100˚ 이상의 광각용 적합
․ 전방 TOF 센서의 측면 사각영역을 좌우측 TO

F 센서가 감지하도록 함

Ⅳ. 감지 거리

1. FoV에 따른 감지거리 변화
․ White reference에 대해 비교 검토
․ Vertical FoV가 작고 Horizontal FoV 작을수록 

감지거리 증가 큼 
- Horizontal FoV가 20°에서 Vertical FoV가 3°

에서 0.3°로 작아지면 감지거리가 34m에서 60m로 
76% 증가

- Horizontal FoV가 48°에서 Vertical FoV가 3°
에서 0.3°로 작아지면 감지거리가 19m에서 31m로 
63% 증가

- Horizontal FoV가 100°에서 Vertical FoV가 3°
에서 0.3°로 작아지면 감지거리가 9m에서 12m로 
33% 증가
․ Horizontal FoV가 큰 경우 Vertical FoV의 영향

을 적게 받음

 

Fig. 3 Detectable distance according to TOF se
nsor FOV and object reflective material

2. 반사체에 따른 감지거리 고려
․ 보행자, 자전거, 이륜차 및 차량에 대한 감지가 

목적이기 때문에 retro-reflector의 기준은 거리 측정 
기준에서 배제(신호표지판용)

․ 최대 50m 거리에 객체(보행자, 자전거, 이륜차)
를 감지하기 위해서는 Horizontal FoV 48° / Vertic
al FoV 0.3°이 적합

- Horizontal FoV 48°/Vertical FoV 0.3°IR Laser
광원의 TOF 센서로 거리측정 시험(그림)

- 성인(175cm/65kg)의 25m거리에서의 Amplitud
e 값이 2.53임

- 최대 26~27m 거리 측정이 가능하며 Horizont
al FoV 48° / Vertical FoV 0.3° White 레퍼런스(3
1m)일 때의 85% 수준

- Horizontal FoV 20°/ Vertical FoV 0.3°의 Whi
te 레퍼런스 측정값 60m를 환산하면 약 51m 임

Ⅴ. TOF 센서의 장착 위치에 맞춘 개발

․ 측면부 설치시 기구물의 외부 돌출을 최소화하
기 위해 센서의 발광부와 수광부를 수직배치

․ 전/후면부 설치시 기기물의 외부 돌출을 최소
화하기 위해 센서의 발광부와 수광부를 수평배치

․ FoV가 큰 센서의 경우 발광부와 수광부의 센
서 높이를 최소화시킴

 - FoV의 범위에 수광부 기구물이 장애가 되는 
문제와 융합센서 기구물 설계시 윈도우의 범위를 
최소화 할 목적임

Ⅵ. 결론

본 논문에서는 FoV에 따른 감지거리 변화와 반
사체에 따른 감지거리 고려한 센서 위치를 설계하
였다. 그리하여 TOF 센서의 장착 위치를 측면부 
설치 시와 전/후면부 설치 시로 나누어 맞춘 개발
을 수행하였다.
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