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요 약

최근도시의극심한교통체증문제를해결하기위한다양한정책이시행되고있는반면농촌은여전히교통취약지역
으로 이동에어려움을겪고 있으며, 이는 교통서비스로부터의 소외, 안전 문제와같은 사회문제와직결되므로해결책
이 필요하다. 이를 위해 농촌과 같은 비정형 주행환경에 특화된 자율주행 기술개발이 필요하며 이에 본 논문에서는
농촌과 같은 비정형 환경에서 자율주행 시스템이 운영되기 위한 운영설계영역을 제안한다.

Ⅰ. 서 론

도시의극심한교통체증문제를해결하기위한다양한정책이시행되고

있는 반면농촌은 여전히교통취약지역으로이동성에어려움을 겪고있

다. 농촌은 고령화로 교통약자인 노인층이 다수인 데 반해 노선버스의 운

행 빈도가 낮아 대중교통 이용에 어려움이 있으며, 개인 자가용, 농기계,

오토바이 등을 이용하는 노인들의 경우 인지와 반응 속도의 저하로 교통

사고 위험에 노출되어 있다.[1]

이러한 농촌의 주행환경은 도시와는 다른도로 기하학요소와다양한돌

발 객체의특성을 가지므로 일반 운전자의 사소한 부주의도 큰 사고를초

래할 수 있으며, 현재 자율주행 기술과 시뮬레이션의 경우 도시의 정형화

된 도로를 위주로 평가가 진행되고 있으므로 농촌과 같은 비정형 주행환

경에 특화된 자율주행 기술개발이 필요하다. 본 논문에서는 농촌과 같은

비정형 환경에서 자율주행 시스템이 운영되기 위한 운영설계영역을 제안

하고, 향후 디지털트윈기반 시뮬레이션적용에대한가능성을 알아보고자

한다.

Ⅱ. 본론

농촌과 같은 비정형 주행환경 운영설계영역을 제안하기 위하여 실증지

역 선정 및 환경 분석, 운영설계영역 분류 순으로 연구를 진행하였다. 실

증지역은 대구광역시 달성군 유가면 유곡 1리 일대로 선정하였으며, 해당

지역의 마을입구에서부터 버스정류장까지의 이동 구간은 마을 버스노선

을 분석한 결과 그림 1의 A1정류장이대표적이며, 마을입구에서 A1까지

의 이동거리는 약 2.3km정도이다. 이 거리는 도보로는 33분 정도 소요되

는곳으로나이가많은지역주민들이걸어서이동하기는어려워, 다른 이

동 서비스가 필요하다. 이러한 문제점을 해결하기 위하여 자율주행 서비

스가 필요하지만, 주행환경이 인도와 차도의 구분이 없으며, 분기로에서

급커브구간이존재해시야확보가어려워, 기존 공도 위주의 자율주행차

량으로는 한계가 존재한다. 이에 본 논문에서는 신뢰성 있는 비정형 자율

주행을 위하여 상기 구간에서 운영설계영역를 제안한다.

그림 1. 실증 지역

자율주행의 안전한 서비스를 위해 자율주행 시스템은 사전 정의된 운영

설계범위 내에서 작동의 안전성이 보장되어야 하므로, A1까지의 실도로

운영설계영역을 페가수스 프로젝트 정밀지도 6계층[2] 기반을 바탕으로

분류하였다. 분류된 실증지역 실도로를 바탕으로 일반 도시 환경에서 볼

수 없는 요소를 비정형 주행환경으로 특정 짓고, 해당 운행설계영역 요소

를 분석해 Layer의 구분에 따른 서비스 주행 케이스를 분류하였다. 표 1

은 제안하는 비정형 주행환경 운행설계영역 분류 예시이다.

실도로 대표 Layer 구분
운행설계영역

요소

L1.

도로기하학

왕복2차선,

직진,

아스팔트,

흙/모래,

도로폭 : 8m

L2.

사회기반시설

나무, 전봇대,

풀숲, 농작물,

곤포사일리지,

표 1. 비정형 주행환경 운행설계영역 요소에 따른 주행 케이스 분류
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실증지역의 운행설계영역 분류를 통해 농촌 환경의 경우 농사의 비율이

높아 일반 도시에서 볼 수 없는 도로 기하학과, 농기계, 곤포사일리지 등

과 같은 사회기반시설이 있었으며, 계절의 변화에 따라 주행환경의 변화

에도많은영향을끼치는것을확인하였다. 본 연구를통해제안한운행설

계영역 요소들을 시뮬레이터에 활용해 실제와 유사한 디지털 트윈 기반

시뮬레이터 구현이 가능할 것으로 예상되며, 계절, 밤/낮, 날씨와 같은 환

경조건에 대한 분석을 바탕으로 자율주행 기술개발 최적화에 활용된다면

자율주행 시스템 작동 범위가 확장되며, 안전성이 확보될 수 있다.

Ⅲ. 결론

본논문에서는 비정형환경 기반실도로운영설계영역연구를통해 자율

주행 시스템 동작 범위를 명확화하고, 디지털 트윈 기반 시뮬레이터에 적

용 가능성을 확인해 자율주행 기술의 안전성을 확보하였다. 향후 디지털

트윈기반 시뮬레이터 설계 및 평가를 통해 농촌과 같은 비정형 주행환경

실도로에서의 First-mile/Last-mile 대국민서비스에 본연구를 활용하고

자 한다.

ACKNOWLEDGMENT

This work was supported by Institute of Information &
communications Technology Promotion (IITP) grant funded by the
Korea government(MSIT) (No.2019-0-00268, Development of SW
technology for recognition, judgement and path control algorithm
verification simulation and dataset generation).

참 고 문 헌

[1] 김용욱, 성주민, 민경찬, “농촌 주민의 교통서비스 이용 여건과 개선
과제”, 한국농촌경제연구원,1-23(23page), 2018. 8

[2] Karsten Lemmer, PEGASUS PROJECT Summary 2019, Aug., 04, 2020,
from https://www.pegasusprojekt.de/en/pegasus-symposium-2019

주차된 차량

L3.

임시제한구역
-

L4.

물체
전체 포함

L5.

환경조건
전체 포함

L1.

도로기하학

이면도로,직진,

T자 교차로,

코너,

아스팔트,

지워진 차선,

가장 좁은

도로폭: 4.2m

L2.

사회기반시설

고등학교,

나무, 전봇대,

풀숲, 주택, 담,

정자,캐노피천막
L3.

임시제한구역
-

L4.

물체
전체 포함

L5.

환경조건
전체 포함

L1.

도로기하학

이면도로,

직진,

흙/모래,

가려진 차선,

도로폭: 6.8m

L2.

사회기반시설

전봇대, 나무,

농작물,

아스팔트,

흙/모래,풀숲,

주차된차량,

농기계,

곤포사일리지,
L3.

임시제한구역
-

L4.

물체
전체 포함

L5.

환경조건
전체 포함
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