
 

 

현실-가상정보 융합형 자율주행 시뮬레이션 SW 기술 
 

이선영, 심영보, 박창규, 민경원 

한국전자기술연구원 

drleesy@keti.re.kr 

 

Autonomous driving simulation SW technology for reality-virtual information 

convergence 

Seonyoung Lee, Youngbo Shim, Changgue Park and Kyungwon Min 

Korea Electronics Technology Institute 

 

요 약  

 
본 논문은 자율주행차의 국내의 운전환경에서 도로 주행시 각종 사고 위험 및 예상치 못한 상황에 대해 자율 주행 

알고리즘 테스트를 지원할 수 있는 자율 주행 시뮬레이션 SW 에 대해 설명한다. 본 논문의 시뮬레이션 SW 는 국내 도로 

환경에 맞는 주행 특성을 가상환경을 통해 모사하고 센서 융합 기반 자율 주행 알고리즘의 기능 검증을 지원하기 위해 

카메라, 라이더, 레이더, GPS 등에 대해 감쇄 특성을 반영한 센서 모사를 통해 센서 데이터를 지원한다. 또한 현실환경의 

자율주행 차량과 엣지 서버의 인지, 판단 등의 기능을 연계하여 자율주행 SW 의 동작을 정밀하게 모의실험이 가능하다. 

본 논문의 자율주행 시뮬레이션 SW 를 통해 자율주행 알고리즘의 인지, 판단, 경로 제어 기능을 선행적으로 검증하여 

알고리즘의 안정성을 향상시킬 수 있다. 

 

Ⅰ. 서 론  

자율주행에 사용되는 알고리즘의 검증은 센서, 통신 

등의 기술 뿐만 아니라 인공지능과 같은 최신의 기술이 

복합적으로 융합되어 사용되므로 기존의 단품 중심 및 

ADAS(Advanced Driver Assistance Systems) 기반의 

차량 안전성 검사 및 검증 기술로는 완벽한 검증이 

어렵다. 특히, 최근에 증가하고 있는 자율주행자동차 

관련 교통사고는 자율주행 자동차에 대한 불안감을 

높이고 있다. RAND research 의 연구[1]에 따르면 

자율주행차가 사람 운전자보다 20 퍼센트 이상 안전하게 

운전하는 실력을 가지려면 실 도로에서 약 177 억 

킬로미터 이상의 긴 거리를 주행하면서 다양한 경우에 

대한 자료를 수집하고 분석하여 자율주행차의 판단/제어 

로직을 개발 및 검증해야 한다. 이것은 약 40Km/h 

속도의 자율주행차 100 대를 이용하여 검증할 경우 약 

400 년의 시간이 필요하다. 또한 다양한 사고 위험 및 

돌발 상황들을 실 도로 주행환경에서 재현하여 자율주행 

자동차를 검증하기 어려운 문제가 있다. 이러한 문제들을 

해결하기 위해 선진사들은 자율주행 시뮬레이터에서 

가상의 주행환경을 구성하고 자율주행 자동차의 기능 및 

성능을 검증하는 과정을 진행하고 있다. 시뮬레이터 

기반의 가상 주행 환경은 그림 1 과 같이 현실에서 

재현이 불가능한 각종 위험 상황과 자율주행차가 주행 

중에 발생할 수 있는 다양한 돌발 상황 및 다양한 날씨 

환경을 제공하여 안전하게 검증이 가능하다. 

 
그림 1. 시뮬레이터를 이용한 코너 케이스 재현의 예 

 

본 논문에서는 국내 도로환경과 정밀한 엣지연동의 

가상환경에서 정밀한 센서 특성 모사와 엣지서버 연계를 

통한 자율주행 SW 의 검증을 가능하게 하는 자율주행 

시뮬레이션 SW 에 대해 설명한다. 

Ⅱ. 본론  

본 논문의 자율주행 시뮬레이션 SW 는 그림 2 와 같이 

특정 시나리오 테스트를 위해 가상의 주행환경을 

정밀하게 모사하고 가상센서를 통해 센서 데이터를 

생성하여 현실과 가상정보의 융합을 통한 자율주행 

SW 의 정밀한 모의실험이 가능하게 할 뿐만 아니라 

현실환경의 자율주행 차량과 엣지 서버의 인지, 판단, 

제어 동작을 연동하여 자율주행 SW 를 정밀하게 

모의실험이 가능하게 하는 것을 목표로 한다. 
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그림 2. 현실-가상정보 융합 시뮬레이터의 개념 

 

현실-가상정보 융합형 자율주행 시뮬레이션 SW 는 

그림 3 과 같이 가상환경 저작도구, 시뮬레이션 엔진, 

정밀 센서 모델, Co-simulation 프레임워크로 구성된다. 

본 시뮬레이션 SW 를 통해 합성 데이터셋 생성이 

가능하고 시뮬레이터 외부 확장을 통해 VILS(Vehicle in 

the Loop Simulation) 등의 시뮬레이션이 가능하다. 

 

 
그림 3. 현실-가상정보 융합 시뮬레이터 구조 

 

자율주행 SW 를 시뮬레이션 SW 와 연동하기 위해 

인지/판단/제어 로직에 센서 데이터를 제공하고 자동차 

다이나믹스 등의 차량 상태 정보를 제공할 수 있는 

인터페이스가 필요하다. 본 논문의 시뮬레이터는 

VIL 테스트 및 자율주행 SW 검증을 위해 그림 4 와 같이 

자율주행 알고리즘 개발에 많이 이용하는 ROS bridge 

및 센서 인터페이스 표준인 OSI(Open Simulation 

Interface), 기존의 시뮬레이터에서 외부 확장을 위해 

사용되는 FMI(Functional Mockup Interface) 등의 외부 

연계를 지원한다. 이를 통해 카메라, 라이다, 레이더, 

GPS 등의 센서 정보와 자율주행차를 움직이기 위한 

제어정보들을 시뮬레이션 SW 와 자율주행 SW 사이에서 

서로 교환하여 기능 검증이 가능하게 한다. 

 

 
그림 4. 자율주행 알고리즘과 시뮬레이터의 연동 

 

본 논문의 자율주행 시뮬레이터 SW 는 가상의 

주행환경에서 카메라, 라이다, 레이더, GPS 등의 센서에 

대한 정밀 모사 기능을 제공한다. 이를 통해 

자율주행차에 탑재하는 자율주행 SW 의 기능을 기존 

시뮬레이터에서 보다 정밀하게 검증할 수 있다. 자율주행 

시뮬레이션 SW 에서 카메라 모사는 그림 5 와 같이 렌즈 

및 센서 특성을 반영하여 센서 데이터를 제공하고 

라이다 모사는 그림 6 과 같이 가상의 주행환경에 대해 

점군(PoC, Points of Cloud) 데이터를 생성하여 제공한다. 

그리고 자율주행 기능 검증을 위해 그림 7 과 같이 

자율주행차가 주행 중에 발생할 수 있는 다양한 상황에 

대해 검증 시나리오를 생성하여 자율주행 SW 의 기능과 

성능을 향상시킬 수 있도록 한다. 

 

 
그림 5. 카메라 센서의 모사 결과의 예 

 

  
     (a) 가상환경 구성   (b) 라이다의 점군 모사 결과 

그림 6. 라이다 센서의 모사 결과의 예 

 

 
그림 7. 자율주행 검증 시나리오의 예 

 

Ⅲ. 결론  

본 논문의 현실-가상정보 융합형 자율주행 시뮬레이션 

SW 는 국내의 도로, 신호체계, 차량 및 보행자, 조명, 

날씨 등과 같은 주행환경에 대해 자율주행차에 탑재하는 

자율주행 SW 를 정밀하게 모의실험이 가능하게 한다. 

이를 위해 자율주행차에 탑재하는 각종 센서의 특성을 

정밀하게 모사하고 실제 자율주행 차량과 엣지서버 

등과의 연동을 지원할 수 있는 프레임워크를 제공한다. 

이를 통해 자율주행 SW 뿐만 아니라 자율주행 기반 

서비스의 안정성 향상에 기여할 수 있다. 
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