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요 약

본 논문은 자율주행 차량이 주변 차량과의 사고를 방지하기 위해 엣지 시스템을 통해 수신한 V2V(Vehicle-To-Vehicle) 메시지로 주변
차량들의 거동을 확인하고예측하는 기술을설명한다. 총 4단계 과정을 통해 이루어지며, 수신 메시지의 정합성 확인, 시간 동기화, 제공된 정보를 통한
거동 예측, 그리고 예측값의 보정 및 검증을 포함한다. 제안한 기술로 주변 차량의 거동을 예측하여 자율주행 차량의 안전성을 향상시킬 수 있다.

Ⅰ. 서 론

V2X(Vehicle-To-Everything) 통신은 자율주행 차량에 필요한 주요 기

술 중 하나이다. V2X 통신은 차량 상태, 교통 신호, 교통 상황, 주변 객체

등의 정보를 100ms 주기로 하나의 메시지를 송출한다. 하나의 메시지를

수신하기까지는 통신 상태나 물리적인 이유로 몇 ms가 추가로소요될 수

있다. 이때 다음 메시지가 전송되기까지 주변 상황에 대한 데이터 공백이

발생한다. 또한 자율주행을 수행하는 ADS(Automous Driving System)

이 VCU(Vehicle Control Unit)에 차량 제어 명령을 내리는 시간 간격은

통상적으로 100ms보다 적은 시간으로 채택한다. 이 시간 간격은 ego 차

량이 주변상황을 빠르게인식해야 하고세밀한 제어로대응해야 함을내

포한다. ego 차량 기준에서 가장 사고 위험이 많고 자주 인접하게 위치하

는 객체는 주변 차량이다. 따라서 ego 차량은 사고를 예방을 위해 우선으

로 주변 차량이 송신하는 V2V 메시지를 분석하여 거동을 예측하고 대응

해야 한다.

본 논문에서는 자율주행 차량의 엣지 시스템으로 수신한 V2V 메시지를

통해 주변 차량들의 거동 예측 기술을 설명한다.

Ⅱ. 본론

자율주행차량이 엣지시스템을통해 주변자율주행차량의거동 예측을

하기 위해서는 V2V 메시지를 활용한 4가지를 단계를 거쳐야 한다. [그림

1]

그림 1 수신 V2V 메시지를 통한 주변 차량 거동 예측 4단계

첫 번째는 수신 메시지의 정합성이다. 수신한 V2V 메시지가 정해진 형식

을 준수하고 끊김이 없는 연속적인 메시지이며 이전 메시지와의 거동 변

화량에 대해 물리적 오류가 없음을 확인해야 한다. [1]

두 번째는시간동기화이다. 자율주행차량의시간과주변대상차량의각

엣지 시스템 단말 시간과 RSU(Road Side Unit)에서 송출한 시간을 분석

하여 시간 차를 확인한다.

세 번째는 제공된 정보를 통한 거동 예측이다. 자율주행 차량이 생성하는

BSM(Basic Safety Message) 메시지의 이전 연속적인 데이터를 통해 예

측 방향성을 결정한다. 현재 궤적에 따른 곡률 추정치를 알리는 엘리멘트

를 기반으로 종·횡방향 예측곡률치를 계산하고, 속도, 가속도, 횡방향 각,

기어, 외부 light 상태 등의 차량 정보를 취득한다.[2] 이 데이터들을 기반

으로 다음 메시지 수신까지의 차량 거동을 알고리즘으로 예측한다.

마지막으로 예측한 차량 거동 값에 대해 보정 및 검증 작업이 필요하다.

다음 V2V 메시지를 수신하여 예측값과 비교하는데, 값의 차이가 비정상

적으로 크거나 연속적으로 유사한 경향의 차이가 발생하는 경우 예측 보

정을수행한다. 예측 알고리즘보정은 자율주행 시스템에 연결된 Camera,

Lidar, Radar, GNSS 등의 센서를 통해 ego 차량과 주변 대상 차량과의

간격, 방향성, 가속도 등의 데이터를 기반으로 수신 데이터 간의 차이를

확인하여 수행한다.

Ⅲ. 결론

본 연구에서는 자율주행 차량이 엣지 시스템을 통해 수신한 V2V 메시지

를 분석하여 주변 차량의 거동을 예측하는 기술을 제시했다. 4단계 과정

(수신 메시지의 정합성 확인, 시간 동기화, 거동 예측, 예측값 보정 및 검

증)을 통해실시간으로 차량의움직임을예측한다. 이 기술은자율주행차

량의사고예방에중요한역할을할수있으며, 자율주행시스템의안전성

과 신뢰성을 크게 향상시킬 것이다.

이 기술은실시간으로수ms 이내에이루어져야하며다양한주행환경과
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복잡한교통상황에서추가검증이필요하다. 또한 빠르고정확도높은정

보로 활용하기 위해 예측과정을 최적화하고 데이터 처리 속도 향상을위

한 추가 연구가 필요하다.
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