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요 약

본 논문은 자율주행 모빌리티 데이터를 처리하기 위한 클라우드 기반 관제시스템에 관한 것이다. 자율주행 모빌리티 데이터를

처리하기위한관제시스템은자율주행모빌리티에서생성하는데이터를효율적으로처리하고관리하기위하여필요하다. 관제시

스템에서는데이터를가공하고시각화할뿐아니라 AI(Artificial Intelligence)를 위한학습데이터에도사용가능하다. 특히 클라

우드 기반 관제시스템은 자율주행 모빌리티에서 나오는 데이터를 실시간으로 표출하고 저장하며 관리가 가능하다. 제안하는 설

계는 자율주행모빌리티의데이터처리를 위한클라우드 기반 관제시스템의 소프트웨어 및통신소프트웨어로구분되며 관제시

스템의 소프트웨어는 frontend와 backend로 구분하여 설계하e으며 이를 구현하여 f인하e다.

Ⅰ. 서 론

최근 모빌리티의 수가 증가하고 있으며 자동차, 로봇, 드론 등 모빌리티

의종류또한다양해지고있다. 또한공유플랫폼의등장으로인하여개인

형모빌리티의수가점점증가하고있다. 모빌리티의수가증가하면서모

빌리티에관한연구가활발히진행되고있으며그중에서도자율주행차량

과 자율주행 로봇을 포함한 자율주행 분야에 대한 연구도 활발히 이루어

지고 있다[1,2].

자율주행 분야는 AI(Artificial Intelligence)의 발전에 따라서 AI를 활용

한기술이많이 연구되고있다. 자율주행을위해서는주변환경을 인식하

고상황을판단하여최종적으로모빌리티제어를한다. 특히 주변 환경을

인식하고판단하는영역에서딥러닝기술이많이활용되고있으며최근에

는 End-to-End 기술을 통해서주변환경인식과상황판단, 제어를 하나

의 AI 모¡로 적용하는 기술도 연구되고 있다. AI를 활용한 자율주행 기

술을개발하기위해서는자율주행데이터가중요하다. 자율주행데이터는

자율주행모빌리티의상태, 위치, ¤서정보등다양한데이터를포함하고

있다. 모빌리티내부에서이를처리할수있지만다수의모빌리티의데이

터를 처리하고 관리하기 위해서는 관제시스템이 필요하다[3].

관제시스템은 다수의 모빌리티 데이터를 처리하고 저장하고 관리할 뿐

아니라 모빌리티 데이터를 시각화한다. 또한 저장된 데이터는 데이터 변

환및라벨링을통해 AI 학습에활용한다. 특히클라우드기반관제시스템

은 자율주행모빌리티에서나오는데이터를 실시간으로표출하고 저장하

며 관리가 가능하다.

본 논문에서 제안하는 설계는 자율주행 모빌리티의 데이터 처리를 위하

여클라우드기반관제시스템의소프트웨어및통신소프트웨어로구분한

다.

또한 관제시스템의 소프트웨어는 frontend와 backend로 구분한 설계

를 제안한다.

Ⅱ. 본 론

자율주행 모빌리티 데이터 처리를 위한 클라우드 기반 관제시스템의 소

프트웨어는 통신, frontend, backend로 구분된다[4]. 통신 소프트웨어는

자율주행 모빌리티와의 통신을 위한 소프트웨어이며 frontend는 사용자

인터®이스와 시각적인¯과를보여주는 부분이고, backend는 데이터 저

장, 관리, 처리하는부분이다. 그림 1은 자율주행모빌리티데이터처리를

위한 클라우드 기반 관제시스템 블록도를 나타낸다. 그림 1에서 보는 것

과같이, 자율주행모빌리티중 자율주행차량과 자율주행로봇에서생성

되는 데이터를 클라우드 기반 관제시스템으로 전송하면 관제시스템에서

는 데이터를 수신하여 처리한다. 통신 프로토콜에 ¹º어 송신하고 수신

하며 관제시스템인 서버는 수신된 데이터를 저장하고시각화하며 처리한

다.

자율주행모빌리티와의통신프로토콜은표 1과 같이나타내고있다. 표

1에서 보는 것과 같이, 통신 프로토콜은자율주행 모빌리티의상태, 위치,

그림 1. 자율주행 모빌리티 데이터 처리 위한 관제시스템 블록도
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배터리 잔량, 배터리 상태, 목표 위치를 포함한다.

자율주행 모빌리티 데이터 처리를 위한 클라우드 기반 관제시스템 소프

트웨어는 frontend와 backend로 나눈다. 그림 2에서는자율주행모빌리티

데이터처리를위한클라우드기반관제시스템소프트웨어의 archtecture

를 나타낸다.

그림 2에서 보는 것과 같이, 관제시스템의 frontend는 route, controller,

model로 나눈다. Route는 사용자가 요청한 메뉴, 화면 동작 등을 해석하

여어떤 controller로 연결할지정해주는부분이며, controller를 route에서

들어온요청을받아서실제동작을수행하거나 model에 데이터를요청한

결과를가공해서 route로 전달하는역할을한다. Model은 데이터및상태

를 관리하는 부분으로 데이터Ì이스, API(Application Programming

Interface)로부터의 데이터를 가져오거나 저장하는 역할을 한다. Route,

controller, model에서 users, mobility, dash board, chart, notification은

관제시스템의 관리 기능을 수행하는 부분이다. Users는 사용자 관리,

mobility는 차량, 로봇을 포함하는 mobility 관리, dash board는 사용자표

출 내용에 대한 관리, chart는 모빌리티 개별 상태 및 통계 데이터 관리,

notification은 알림 설정 관리를 나타낸다. 각 관리 영역은 route,

controller, model을 통해서 사용자 ÒÓ에서부터 데이터Ì이스를 가져오

는 영역으로 연결이 되어 동작한다.

그림 2에서보는것과같이, 관제시스템의 backend는 데이터를수신하고

송신하는 broker와 로봇, 차량 데이터를처리하기위한 message handler,

사용자와의인터페이스를위한 web socket과 application을 활용할수있

는 즉 외부 application이 데이터를 전송받을 수 있는 MQTT(Message

Queuing Telemetry Transport)로 구성된다. 또한 message handler는

frontend에 데이터를 전달하는 역할을 한다.

그림 3은 자율주행 모빌리티 데이터 처리를 위한 클라우드 기반 관제시

스템의 구현 결과를 나타낸다. 그림 3에서 보는것과 같이, dash board와

모빌리티인 자율주행 차량, 자율주행 로봇에 대한 데이터를 전송받아 처

리한 결과, notification 결과를 보여주고 있다.

그림 2. 관제시스템 Architecture

그림 3. 클라우드 기반 관제시스템 구현 결과

Ⅲ. 결 론

본 논문에서는 자율주행 모빌리티 데이터를 처리하기 위한 클라우드 기

반 관제시스템을 제안하였다. 관제시스템은 자율주행 모빌리티 데이터를

효율적으로 처리하고 관리하고 저장하는 역할을 한다. 특히 클라우드 기

반 관제시스템은 자율주행 모빌리티에서 전송하는 데이터를 실시O으로

표출하고저장하며관리가가능하다. 제안하는클라우드기반관제시스템

은자율주행모빌리티데이터처리를위하여통신프로토콜과관제시스템

소프트웨어로 구분하여 설계하였다. 통신 프로토콜은 자율주행 모빌리티

와의통신부분이며, 자율주행모빌리티의상태, 위치, 배터리등을포함한

다. 관제시스템 소프트웨어는 frontend와 backend로 구분하여 설계하였

다. Frontend 소프트웨어는 route, controller, model로 나누어설계하였으

며, backend 소프트웨어는 broker를 중심으로 데이터 송수신, 처리 및

frontend로 데이터전달하는부분으로나누어설계하였다. 또한 설계된클

라우드 기반 관제시스템을 구현하여 검증하였다.
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