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요 약  

 
향후 C-V2X 는 자율주행 환경에서 중요한 역할을 할 것으로 예상된다. C-V2X 란 Cellular –  Vehicle to Everything 의 

약자로 현재 구성되어 있는 통신망과 차량 간 통신을 의미한다. 차량은 C-V2X 를 활용하여 교통, 인프라, 보행자, 

네트워크 등과 통신한다. 일반적으로 C-V2X 는 GPS 를 참조하여 각 User 의 위치를 추정한다. 하지만 GPS 의 경우 낮은 

신호 세기로 인하여 재밍 공격에 취약하다. GPS 재밍 환경에서 C-V2X 는 GPS 를 활용한 위치 추정이 불가능하며, 

정확한 측위를 위해서는 보조할 수 있는 방안이 필요하다. 본 논문에서는 C-V2X 의 Mode 3 내 Group Leader 를 

선정하여 Mode 4 의 측위를 보조할 수 있는 방안을 제안하며, Matlab 을 활용한 시뮬레이션을 통해 보조 방안의 성능을 

분석한다. 

 

 

1. 서 론  

향후 C-V2X 는 자율주행 환경에서 중요한 역할을 할 

것으로 예상된다. C-V2X 란 Cellular –  Vehicle to 

Everything 의 약자로 현재 구성되어 있는 통신망과 차

량 간 통신을 의미한다.  

차량은 C-V2X 를 활용하여 교통, 인프라, 보행자, 네

트워크 등과 통신한다. 일반적으로 C-V2X 는 GPS 를 참조

하여 각 User의 위치를 추정한다.  

하지만 GPS 의 경우 낮은 신호 세기로 인하여 재밍 공

격에 취약하다. GPS 재밍 환경에서 C-V2X 는 GPS 를 활용

한 위치 추정이 불가능하며, 정확한 측위를 위해서는 보

조할 수 있는 방안을 제안한다.  

 

2. C-V2X 

C-V2X 는 이동통신망을 활용하여 차량이 다른 차량 및 

교통 인프라 등과 통신하는 기술을 의미한다. 2 가지의 

통신 Mode가 존재하며, 이는 Mode 3와 Mode 4이다. 

Mode 3 의 경우 기지국이 자원을 할당하는 방식을 의

미한다. 각 차량은 기지국을 통해 자원 할당을 받으며 

이로 인해 측위 오차 및 시각에 대한 오차가 적다.  

반면 Mode 4 의 경우 기지국 없이 각 차량 간 통신을 

하는 분산형 통신 방안이다. Mode 4 에서는 Mode 3 에 비

해 낮은 정확도의 측위 및 시각의 오차를 보장받는다. 

 

 

Fig. 1 C-V2X Mode 3 & Mode 4 

 

3. 제안하는 아이디어  

제안하는 아이디어는 GPS 재밍 환경에서 C-V2X Mode 3

의 User 중 Ground Leader를 선정하여, 측위 및 시각 동

기의 참조노드로 활용하는 방안을 제안한다. Fig 2 는 

제안하는 아이디어를 그림으로 표기한 것이다. 

C-V2X 의 참조노드로써 활용되는 gNB 와 N-LOS (Non-

Line of Sight)상태에 있는 Mode4 를 활용하는 User 들은 

GPS 재밍환경에서 자신의 위치를 측정할 수 있는 방법이 

존재하지 않는다. 

본 논문에서는 Mode 3 로 운행하는 User 중 가장 속도

가 느린 User 를 선택하여 Ground Leader 로 선정하며, 
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이를 활용하여 Mode 4 운행중인 User 들의 측위 및 시각

동기를 도와준다. 
 

 

Fig. 2 제안하는 아이디어 

 

Groun Leader 를 선정하는 방법은 Fig 3 에 나타난다. 

각 User 는 서로의 속도를 통신을 통해 알고있으며, 이를 

활용한다. 아래 Flow Chart 는 Mode 3 운행하는 User 

각각이 수행하는 알고리즘이며, 정지한 User 는 Ground 

Leader 로 선정된다.  

정지한 User 가 없는 경우 속도가 가장 느린 User 가 

Ground Leader 로 선정된다. 속도가 가장 느린 User 를 

선택하는 이유는 측위 오차의 경우 시간흐름에 따라 

오차가 누적되기 때문에 가장 적은 오차를 유발할 수 

있는 속도가 느린 User 를 선택한 것이다.  

Ground Leader 는 Mode 3 운행중인 집단 User 중 한 

User 만 선택되며, 선정된 이후에 아래의 Flow Chart 는 

동작하지 않는다.  

 

 

 

Fig. 3 Mode 3 내 Group Leader 선정 방안 

 

이렇게 선정된 Ground Leader 로부터 User 의 측위 

방안은 Fig 4 의 식과 같다. 2 차원 기준으로 

작성하였으며, Ground Leader 의 위치를 [0,0] 

추정하고자 하는 User 의 위치를 [x,y]라고 할 때, 

아래의 식을 활용하여 위치를 추정할 수 있다.  

 

 

 

제안하는 아이디어는 Ground Leader 와 User 간 

MIMO 안테나, 가시거리 (LOS, Line of Sight) 보장을 

가정하였기 때문에 위의 식을 통하여 구할 수 있다.  

 

 

Fig. 4 Group Leader로부터 측위 보조 방안 

 

4. 시뮬레이션 

4-1 시뮬레이션 환경 

시뮬레이션은 Matlab 으로 진행하였다. 제안하는 

아이디어를 통한 측위는 Ground Leader 로부터의 5m 씩 

증가시키며 100m 이내 User 가 랜덤하게 분포한다고 

가정하였다. 시뮬레이션은 10,000 회 반복 수행하였으며 

거리마다 추정 오차의 평균을 활용하였다. 

시뮬레이션 환경에서 다음을 가정하였다. 먼저 Groudn 

Leader 와 Mode 4 User 의 LOS(가시거리, Line Of 

Sight)는 보장하였으며 Ground Leader 의 측위오차는 

무시하였다. 추가로 MIMO 안테나는 32*32, 180*180 을 

사용하여 비교하였다. 

총  

 
Fig. 5 시뮬레이션 환경 

 

4-2 시뮬레이션 결과 

제안하는 아이디어의 시뮬레이션 결과는 Fig 6, Fig 

7 과 같다. 

Fig 6 은 32*32 MIMO 안테나를 사용한 결과이며, 

100m 거리의 User 까지 20m 이내의 오차를 보장한다. 

Fig 7 은 180*180 MIMO 안테나를 사용한 결과이며 

100m 거리의 User 까지 5m 이내의 오차를 보장한다. 
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결과에서 확인할 수 있듯이 향후 MIMO 안테나의 성능이 

좋아질 경우 제안하는 아이디어는 GPS 재밍환경의 C-V2X 

Mode 4 User에 효율적은 측위를 도와줄 것이다. 

 

 

Fig. 6 시뮬레이션 결과 1 (32*32 MIMO 사용) 

 

Fig. 7 시뮬레이션 결과 2 (180*180 MIMO 사용) 
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