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요 약

자율주행인지, 판단 및제어 요소기술에인공지능네트워크의 활용도가높아지고있다. 규칙 기반의단순선택및 분류방법
에서 벗어나 인공지능 기반의 복합적 인지 및 판단 방법의 필요성이 증대되면서, 네트워크 학습을 위한 학습 데이터에 대한
중요성이높아지고있다. 특히 인지분야에서적극적으로활용되고있으며, 국내·외 여러기관, 기업 및 대학등이센서데이터
수집을 통한학습데이터구축을진행하고있다. 서로 다른이종의 자율주행플랫폼에서획득한 데이터를변환하여 상호활용
이 가능하다면, 학습 데이터의 활용성 및 생산성이 향상될 것이다. 따라서 본 논문은 이종 자율주행 플랫폼에 장착된 센서를
통해 주행환경 데이터를 수집하는 규격을 설계하기 위한 개발 환경 구축에 대하여 기술한다.

Ⅰ. 서론

자율주행의 요소 기술은 인지, 판단 및 제어로 구분될 수 있으며,

ADAS(Advanced Driving Assistance System)로 정의되는 요소 기술을

조합한기능 단위의보조장치가상용화되어 도로상에서차량의안전성을

높여주고 있다. 이러한 보조 장치가 보편화되면서 차량의 안전도를 더욱

높여줄 수 있는 기술 단계로의 발전을 요구받고 있다. 기능 단위의 보조

장치는규칙기반의단순선택및분류방법으로도충분히구현될수있었

다. 그러나 기술 요구 단계가 높아지면서 인공지능을 기반으로 한 개발의

필요성이 증대되고 있다.

국내·외 여러기관, 기업 및대학 등이자율주행플랫폼을활용하여센서

데이터를 수집하고, 이를 학습 데이터로 가공하여 구축 및배포하고있다.

국외에서는 2018년 미국 UC Berkeley의 인공지능 연구실험실(BAIR)에

서는 BDD-100K라는 데이터셋을 공개하였으며, GPS/IMU, 카메라로 수

집한데이터와객체, 주행 영역/인스턴스세그멘트(Segment)에 대한참값

(Ground Truth) 데이터를 포함하고 있다.[1] KITTI는 카메라, 3D 라이

다, GPS로 수집한 데이터와 객체 등에 대한 참값(Ground Truth) 데이터

를 포함하며, 알고리즘 성능에 대한 벤치마크 사이트도 제공하고 있다.[2]

국내에서는 KAIST와 네이버랩스가 공동으로 KAIST URBAN DATA

SET을 구축하였으며, 도시환경에 대한 GPS/IMU, 3D Lidar, 스테레오

카메라로 수집한 원시(Raw) 데이터를 배포하고 있다.[3]

인공지능기반의 복합적인지및판단알고리즘개발을 위해서는 네트워

크 학습이 필요하다. 이를 위해서는학습 데이터의구축이필요하며, 특히

인지 분야에서 적극적으로 활용되고 있다. 인공지능의 성능 향상을 위해

서는 다양한 환경에서 획득한 다량의 데이터를 확보할 필요가 있다. 따라

서각기다른특성을갖는차량에서수집한데이터를서로활용할수있다

면 데이터 활용성 및 효율성과 인지 성능의 향상을 기대할 수 있을 것이

다. 이종 차량 및센서 데이터를 상호 활용할 수있는기술을 개발하기위

해서는 다양한 플랫폼에서의 데이터 수집이 필요하며, 이에 대한 적합성

을 검증할 필요가 있다. 따라서 데이터 수집 전, 데이터 규격에 대한 설계

와 개발 환경 구축이 선행되어야 한다.

본 논문은 데이터 수집 규격의 설계를 위하여 개발 환경을 구축하고자

한다. 규격 설계를 위한하드웨어 및소프트웨어 환경을 구축하고, 자율주

행 플랫폼으로부터 테스트 데이터를 확보한다.

Ⅱ. 본론

이종 차량 및 센서 데이터의 수집을 위해서는 하드웨어와 소프트웨어

환경의 구축이 필요하다. 하드웨어는 수집 데이터의 입력, 기억 및 제어

장치 등의 물리적인 요소들을 포함하며, 소프트웨어는하드웨어 요소들에

대한 제어, 처리, 관리 및 통합에 대한 요소들을 포함한다. 요소들에 대한

계층 구조를 그림 1과 같이 설계하였다.

1. 하드웨어 환경 구축

자율주행플랫폼과각종센서등의데이터를수집할수있도록하드웨어

요소에 대한 환경 구축을 수행하였다. 자율주행 플랫폼 내부에서는 물리

그림 1. 데이터 수집 플랫폼 계층 구조
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적으로 연결된 네트워크에 의해 데이터 등을 주고 받으며, 자율주행 플랫

폼에 장착된 각종 센서에의해수집한 데이터를 수집 장치에서 처리한후

내부 및 외부 저장 장치에 저장한다.

하드웨어환경구축에 대한결과는 그림 2와같다. 데이터수신인터페이

스는 Ehternet, USB(USB-C), CAN(CAN-FD), RS-232 등으로 구성된

다. 또한 고용량 데이터 저장이 예상되는 만큼, 데이터저장 인터페이스에

외부 SSD를추가할수있도록설계하였다. 본 원에서보유중인데이터처

리플랫폼을기준으로데이터의수집, 처리및 저장할 수있도록구성하였

다. 해당 플랫폼은 데이터 처리를 위하여 CPU, RAM, SSD 등 기본 적인

장치를 탑재하고 있다.

2. 소프트웨어 환경 구축

소프트웨어 환경은 O/S(Operating System, 운영체제)에 해당되는

시스템 소프트웨어와사용자가직접작성한 프로그램, 오픈소스프로그램

및 상용 프로그램 등의 응용 프로그램으로 구성된다.

본 연구에서는 소프트웨어 환경의 O/S를 Linux(Ubuntu)로 구축

하였으며, 센서 데이터의 수집, 관리 및 저장을 용이하게 하기 위하여 RO

S(Robot Operating System)를 기반으로구성하였다. 각종 센서데이터를

수집하고 이를 저장하기 위하여, ROS에서 지원하는표준 메시지(sensor_

msgs)를 적용하였다. 라이다(Lidar)의 점군(PointCloud), 카메라(Camer

a)의 영상(Image), GPS의 위치(NavSatFix), IMU의 자세(Imu) 등 센서

별로 사전에 정의된 메시지 셋을 사용하도록 설계하였다.

각 센서 들은 독립된 패키지(Package) 단위의 프로그램으로 구동되며,

동일한센서가여러대있을경우노드를분리하여각각구동될수있도록

그림 5. 수집 데이터 예시 (위치 인식 시뮬레이션)

설계하였다. 이종 자율주행 플랫폼의 센서 구성이 다르기 때문에 동일한

소프트웨어 환경을 구축하되 센서 수량에 맞추어 노드를 구동할 수

있도록 구성하였다. 데이터의 저장은 rosbag 포맷으로 이루어지며, 각

파일단위로저장된데이터의센싱정보, 타이밍도등을데이터수집시와

동일하게 확인할 수 있다.

소프트웨어 환경구축에대하여자율주행 플랫폼에 적용한 결과는 그림

4, 5와 같다. 그림 4는 이종의 다중 센서로부터 수집한 원시(Raw)

데이터를 시각화한 예시이다. 그림 5는 수집 데이터를 활용한 LAB 기반

위치인식 시뮬레이션 테스트 결과를 시각화한 예시이다.

Ⅲ. 결론

본논문은자율주행플랫폼의데이터수집에기반이되는데이터규격설

계를 위한 개발 환경 구축에 대하여 기술하였다. 이종의 다중 센서로부터

수집한데이터를시각화하고이를활용한결과를도출하였다. 향후에는이

종차량및센서데이터의수집규격에대한설계를상세화하고, 이를다종

의자율주행플랫폼에적용하여활용및검증하는연구를진행할계획이다.
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그림 2. 데이터 수집 플랫폼 하드웨어

그림 3. 다중 센서에 대한 소프트웨어 구성도

그림 4. 수집 데이터 예시
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