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1. 연구개발과제의 개요

 1). 연구개발 배경 및 필요성

   (1). 연구개발 배경

■ 자율주행자동차 상용화 지원방안(‘15.5, 제3차 규제개혁장관회의)

 ○ ‘자율주행 자동차 상용화 지원방안’으로 자율주행자동차 안전성 평가기술 개발 및 테스

트베드 구축 관련 보고

  - ‘20년 자율주행자동차(일부 레벨3) 상용화를 정책목표로 확정하고 ‘자율주행자동차 상용화 지

원방안’ 발표

  - 자율주행자동차 안전성 평가기술 개발은 자율주행자동차 산업을 활성화 하고 자동차 안전

도를 높여 국민의 신체와 재산을 보호할 필요가 있는 분야로 성격상 민간분야보다는 국가 

정책에 의해 계획되고 추진되어야 소기의 목적 달성이 가능함

   

자율주행차 상용화 지원방안 추진 로드맵

■ 자율주행기술 제어권 전환 안전성 평가기술의 정의

 ○ 자율주행자동차의 정의

  - ‘자율주행자동차’란 운전자에 의한 직접적인 제어 없이 자동차 내부에 탑재된 장치에 의하

거나 자동차 외부의 신호 등과 연계하여 현재 자동차 상태를 인지하고 판단함으로써 자동차

를 능동적으로 수정 또는 제어하여 정해진 경로를 추종하거나 설정된 목표 지점에 도달할 수 

있도록 하기 위한 기술*을 의미함

 ○ 제어권 전환 기술

  - ‘제어권 전환’이란 운전자와 차량 간의 주행 통제 권한의 상호 전달을 의미하며 DVI 기술적 고

려 대상은 자율주행자동차가 지속적인 안전운행을 담보할 수 없다고 판단하고 운전자에게 직접주

행을 수행하도록 하게하는 경우, 또는 안전주행을 위해 운전자 스스로의 판단에 의해 주행권한을 

되찾아 오는 경우를 의미함

 ○ 제어권 전환 시 DVI 안전성 평가기술

  - ‘제어권 전환 시 DVI 안전성 평가기술’이란 자율주행과 비(非)자율주행 작동 사이의 제어권 전

환을 안전하게하기 위하여, 직접적인 영향을 미치는 운전자와 자동차 사이의 커뮤니케이션 방법

과 제어 기능 설계의 적절성 및 효율성, 이를 정량적으로 평가하기 위한 다양한 운전자 인지반응
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과 행태반응의 분석방법 및 지표 개발 등을 의미함

 ○ 제어권 전환 안전성 평가기술 및 설계 가이드라인 개발 연구

  - ‘제어권 전환 안전성 평가기술 및 설계 가이드라인 개발 연구’는 안전도 확보를 위하여 자율

주행자동차의 차량-운전자 사이의 제어권 전환에 대한 안전성을 평가하는 기술을 개발하고, 산업체 

기술지원을 위하여 제어권 전환 관련 가이드라인 개발을 의미함

제어권 전환 시 DVI 기술 개념도

   (2). 연구개발 필요성

■ 기존 자동차 HMI(Human Machine Interaction)의 한계

 ○ 기존 자동차 주행시스템에서 HMI의 역할은 기능 작동을 위한 단순조작과 경고표시에 한정

  - HMI 역할이 제한적인 이유는 운전자가 주행 중 운전 이외의 활동에 집중할 수 없었기 때문이며,  운

전자가 짧은 시간이라도 주행 이외의 활동에 집중하게 되면 사고가 발생할 위험이 큼

  - 운전자의 안전을 위한 자율주행기술 적용으로 운전방식과 차량 공간의 의미가 변하게 하려면 HMI의 

역할 변화가 필요함

 ○ 자율주행시스템에서 운전자와 차량 간 안정적인 차량 제어권 전환이 중요하며, 이는 제어권 전

환 과정에서 문제가 생긴다면 차량 제어에 공백이 생겨 사고가 발생할 수 있기 때문임

  - 운전자가 차량에게 제어권을 이양할 때에는 자율주행모드가 즉각 활성화되므로 사고 가능성이 낮

으나 차량에서 운전자에게로 제어권이 전환될 때에는 운전자의 주의분산으로 대응 속도가 늦어져 

사고가 발생할 수 있음

  - 제어권 전환으로 인해 발생할 수 있는 사고를 방지하기 위해 향후 HMI의 역할이 운전자 상황을 판

단하는 능동적인 영역으로 확대될 필요성이 있으며, 안정적인 제어권 이양을 위해서는 주행환경과 

더불어 운전자의 상태를 종합적으로 판단하여 이양 시점과 경고 알림 방식 등을 조절할 필요성이 

있음

  - 이에 따라 운전자의 상태 정보를 수집하고 능동적으로 판단할 수 있는 HMI가 필요함
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 2). 연구개발 목표 및 범위

■ 자율주행기술 제어권 전환 안전성 평가기술의 목적

 ○ ‘자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발’은 자율주행기술의 상용화에 대

비하여 제어권 전환에 대한 안전성을 확보를 위해 인적 요소(Human Factor) 중심의 데이

터를 활용한 평가기술을 개발하여 국민적 불안감을 해소하고, 정부 차원의 가이드라인 제시

로 산업체에 올바른 기술개발 방향을 제시하여 국민의 생명과 재산을 보호를 목적으로 함

<자율주행 제어권 전환 평가기술 비전 및 목표>

■ (1세부)자율주행기술 제어권 전환 안전성 평가기술의 연구목표

 ○ 자율주행자동차 제어권 전환 평가방법론 연구를 통한 설계 가이드라인과 평가플랫폼 및 

평가기준 개발을 통한 평가기술 개발을 연구목표로 함

 ○ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가방법론 연구

  - 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 알림방법론 연구

  - 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가방법론 연구

 ○ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

  - 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기준 개발

  - 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가지원시스템 구축
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기관별 대표성과 및 성과연계도

■ (2세부)자율주행자동차 (SAE 레벨 2, 3) 기반 인적요인 심층연구의 연구목표

 ○ 다양한 제어권 전환 환경에서 자율주행자동차/도로교통환경/운전자 센싱정보를 시각 동기

화하여 저장함으로써, 

  - 인적요인 연구를 위한 데이터셋을 구축하고, 

  - 수집된 차량/교통환경 정보와 운전자의 심리/생리/행동 정보를 실시간으로 분석하여 정량적

인 운전자 상태를 추정하는 DVE 모니터링 시스템을 연구개발하고, 

  - 제어권전환 시의 최적 사용 경험을 지원하는 동반자적 제어권전환 에이전트를 개발하며, 

  - 운전자의 상황인지/상황판단/운전스킬/신체반응/인지부하를 종합적으로 분석 평가하는 제어

권전환 능력 평가기술을 개발하고, 

  - 인적요인 연구를 기반으로 안전한 제어권 전환을 가능하게 하는 제어권 전환 인적요인 가이

드라인을 개발하는 L2, L3 자율주행 상황의 제어권전환 인적요인 심층연구를 목적으로 함 

인적요인 심층연구 과제 연구 목표
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■ (3세부) 자율주행차 사회적 수용성 향상 기반기술의 연구목표

 ○ 자율주행자동차에 대한 안전과 사고 시 법적 책임 규명, 운행제도 마련 등 다양한 측면에

서의 사회적 수용성 확보를 위해 법․/윤리/기술․/기준의 사회적 수용성 기반 기술을 개발하

고 정책과 기준의 가이드라인 제시를 목표로 함

자율주행차 사회적 수용성 기반기술 개발 목표와 범위
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■ (4세부)자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가플랫폼 개발의 연구목표

 ○ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발을 위해 자율주행자동차(SAE Lv. 2 이

상) 2대 제작 및 평가 플랫폼 구축과 제어권 전환 안전성 평가기술의 실차 기반 검증 및 

소규모 파일럿 테스트를 연구목표로 함

 ○ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가플랫폼 개발 및 평가기술 검증

  - 국제기준 동향 분석 및 제안

  - 평가 플랫폼 개발 및 파일럿 실험

 ○ 연구과제의 성과관리체계 확립 및 성과분석

  - 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기준 개발

  - 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가지원시스템 구축

<자율주행차 제어권 전환 평가플랫폼 개발 연구체계>
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■ (1세부)자율주행기술 제어권 전환 안전성 평가기술의 연차별 수행체계

 ○ 과제의 성공적인 수행을 위하여 1차년도에는 안전성 평가기술 기반연구, 2차년도에는 DS

기반 안전성 평가기준/시행세칙 개발, 3차년도에는 실차기반 안전성 평가기준/시행세칙 개

발, 4차년도에는 안전성 평가기준/시행세칙 검증의 단계로 연구과제 수행함

■ (2세부)자율주행자동차 (SAE 레벨 2, 3) 기반 인적요인 심층연구의 연차별 수행체계

 ○ 과제의 성공적인 수행을 위하여 1차년도에는 자율주행 인적요인 기반 연구를 수행하고, 2

차년도에는 인적요인 실험을 위한 핵심 시스템 설계 및 구현과 실험 수행을 하였으며, 3

차년도에는 핵심 시스템의 고도화 및 실험 데이터 분석을, 4차년도에는 실험 분석 결과를 

바탕으로 가이드라인을 제시하는 단계로 연구과제를 수행함

연차별 연구수행체계

연차별 연구수행체계
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■ (3세부)자율주행자동차 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 연차별 수행 체계

○ 과제의 성공적인 수행을 위하여 1차년도에는 법, 윤리, 기술, 기준 기반 연구를 수행하고, 

  - 2차년도에는 공공서비스 제공 법제, 자동차 운행 법제, 자동차 책임법제 초안 도출하고, 윤

리 가이드라인 도출을 위한 기초 조사, 운전자 수용성 조사, 수용성 국제비교 조사, Lv3 자

동차 안전기준 도출하였으며, 

  - 3차년도에는 여객법, 자관법, 손배법의 2차안,  윤리가이드 초안 도출, 수용성 평가지표 조

사 및 모델 개발, Lv4 자율주행차 안전기준 개선 방향과 전략 도추

  - 4차년도에는 여객법, 자관법, 손배법의 개정(안) 도출하고, 윤리가이드라인 최종안 도출, 수

용성 평가지표 모델 개선, 수용성 모델 개선, 미래자동차 안전기준 개선 로드맵 도출하는단

계로 연구과제를 수행 함

연차별 연구 수행 체계

■ (4세부)자율주행기술 제어권 전환 안전성 평가플랫폼 개발의 연차별 수행체계

 ○ 과제의 성공적인 수행을 위하여 2차년도에는 평가플랫폼 제작, 3차년도에는 자율차 제작, 

4차년도에는 안전성 평가기준/시행세칙 검증을 위한 실차검증의 단계로 연구과제 수행함

<자율주행차 제어권 전환 평가플랫폼 개발 연차별/담당기관별 구성>
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2. 연구개발과제의 수행 과정 및 수행 내용

 2-1. 1세부 대표성과

   (1). 제어권전환관련 기준/시행세칙

■ 제어권전환 및 운전자모니터링 관련 개정 완료

 ○ (안전기준) 국토교통부령 제684호, “자동차 및 자동차부품의 성능과 기준에 관한 규칙

“, 2019. 12. 31

 ○ (시행세칙) 국토교통부고시 제2020 - 451호, “자동차 및 자동차부품의 성능과 기준에 관

한 시행세칙 일부개정안”, 2020.06.17

제어권전환관련 안전기준                제어권전환 관련 시행세칙
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   (2). 자율주행차 제어권전환 안전성 평가방법 가이드라인

 ■ 시뮬레이터 기반 제어권 전환 평가 방법 시나리오 개발

    (가) 인적, 차량 및 환경 요인을 고려한 기준 시나리오 도출

    (나) 제어권 전환 실험 시뮬레이터 환경 구축 및 일반인 대상 실험 수행

    (다) 제어권 전환 안전성 평가방법 검증 및 통합 가이드라인 개발

제어권 전환 평가 시나리오 개발 개요도

 ■ 시뮬레이터 기반 제어권 전환 안전성 평가방법 검증 및 가이드라인 개발

    (가) 표준 시나리오를 적용한 드라이빙 시뮬레이터의 설계 제시

    (나) 자율주행 제어권 전환 안전성 평가방법 검증을 위한 가이드라인 개발 

제어권 전환 평가방법 검증 및 가이드라인 개발 ①

제어권 전환 평가방법 검증 및 가이드라인 개발 ②
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   (3). 제어권전환 알림방법 가이드라인

   (1). 제어권 전환 알림방법 실험 데이터 수집

    (가) 제어권 전환 알림방법 평가 환경 구축

       - 가상환경 기반 차량 시뮬레이터(KMU-DS) 구축 (‘18.03)

       - 시각, 청각, 촉각 모달리티 알림 장치 실제감을 위한 모션 플랫폼 구축(‘19.03)

    (나) 제어권 전환 알림방법 실험 데이터 수집 

       - 총 213명에 대해, test case 1,090건 데이터 수집(‘18.06~‘20.07)

     

제어권 전환 알림방법 실험 데이터 수집

   (2). 제어권 전환 알림방법 가이드라인 개발

    (가) 제어권 전환 알림방법 선행연구조사 (단일 알림방법론 정의서 도출(‘18.03)

       - OEM, 제어권 전환 선행연구, NHTSA 가이드라인 분석 등 문헌 연구 진행

       - 연구 담당 기관: Stanford Univ.(시각), Virginia Tech.(청각), 국민대학교(촉각)

    (나) 부분자율주행차량 제어권 전환 알림방법 가이드라인 초안 도출(‘21.01.14)

       - NHTSA 인적요소 가이드라인 착안

       - 선행연구 자료, 알림 방법 실험 수집 데이터 바탕으로 가이드라인 작성

       - BTO기반 알림방법을 바탕으로 안전기준에 반영되었으며, ATO를 위한 상세 

알림방법을 제시하였음

         
제어권 전환 알림방법 가이드라인 개발
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   (4). 제어권전환 환경요인 Data-set 구축 및 계수 도출

 ■ 주행시뮬레이터 기반 환경요인 Data-set 구축

       - 20~60대 남녀 102여명에 대한 총 874개의 유효 데이터 획득

       - 교통량, 곡선반경, 주야, 강우 등 다양한 환경요인 변화에 따른 실험 데이터 구축

    

실험

번호

실험자 

번호

반복

횟수
성별 나이 교통량 곡선반경 주야 강우

제어권전환 

시간

제어권전환 

안정화 

시간

1 1 1 남 30대 LOS A 1500m 주간 맑음 6.3초 9.0초

2 1 2 남 30대 LOS A 직선 주간 맑음 4.0초 9.4초

3 1 3 남 30대 LOS A 720m 주간 맑음 3.2초 8.7초

4 1 4 남 30대 LOS C 1500m 주간 맑음 3.3초 8.8초

5 1 5 남 30대 LOS C 직선 주간 맑음 3.1초 4.8초

제어권전환 환경요인 data-set 구축 예시

  ■ 제어권전환 환경요인 계수 도출

    (가) 제어권전환 시간의 환경요인 계수 도출

       - 강우, 성별, 나이에 따른 제어권전환 시간 변화 계수 도출

   ×  ×  × 

여기서
  제어권전환 시간
  제어권전환 기본 시간 초 
  강우 보정계수
  운전자 성별 보정계수
  운전자 나이 보정계수

강우 보정계수
맑음 1.00

우천 1.26

성별 보정계수
남자 1.00

여자 1.27

나이 보정계수
50대 미만 1.00

50대 이상 1.29

제어권전환 시간의 환경요인 계수
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    (나) 제어권전환 안정화시간의 환경요인 계수 도출

       - 곡선반경에 따른 제어권전환 안정화시간 변화 계수 도출

   × 

여기서
  제어권전환 안정화시간
  제어권전환 안정화 기본 시간 초 
  곡선반경 보정계수

곡선반경 보정계수
직선 1.00
1500m 1.20
720m 1.39

제어권전환 안정화시간의 환경요인 계수

 ■ 제어권전환 환경요인 가이드라인 개발

       - 제어권전환 시 고려해야 할 환경요인 제시(교통량, 기하구조, 기상환경 등)

       - 제어권전환 안정화시간 정의 및 계측 방안 제시

       - 각 환경요인 별 변화에 따른 제어권전환 실험 방안 및 실험 결과 명시

       - 환경요인 변화 별 제어권전환 시간 및 안정화시간 변화량 제시

제어권전환 환경요인 가이드라인 개발



- 14 -

   (5). 제어권 전환 시뮬레이터(BTO)

 ■ 운전자 상태를 고려한 제어권 전환 안전성 평가용 DS 시뮬레이터 플랫폼

    (가) 자율주행 제어권 전환 시뮬레이터 환경 구축

제어권 전환 안전성 평가지원시스템을 위한 플랫폼 개발

    (나) 제어권전환 시뮬레이터 시각표현장치 개선

제어권 전환 안전기준 도출을 위한 시뮬레이터 시각표현장치 개선

    (다) 제어권전환 시뮬레이터 활용 실험

제어권 전환 안전기준 도출을 위한 플랫폼 개발

안전기준 도출을 위한 알림방법, 운전자 및 환경특성 실험 
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   (6). 제어권전환 시뮬레이터(ATO)

 ■ 운전자 상태를 고려한 제어권 전환 안전성 평가용 실차 연계 시뮬레이터 플랫폼

    (가) 운전자 상태 모니터링 평가 기술 개발

        - 운전자 가용성 인지 (모니터링) 시스템 개발 및 평가 방법 연구

        - 운전자 모니터링 시스템 평가 방법 및 지표 개발

    (나) 제어권 전환 안전성 평가용 실차 연계 시뮬레이터 기술 개발

        - 실차 기반 제어권 전환 안전성 평가 기술 보급을 위한 플랫폼 개발 

제어권 전환 안전성 평가 기술 보급을 위한 플랫폼 개발

운전자 모니터링 시스템 시뮬레이터 User Interface

운전자 가용성 인지(모니터링) 시스템 평가방법 연구

영상거치대 외부사진 영상거치대 내부사진

실차 기반 제어권 전환 안전성 평가를 위한 시뮬레이터 시스템 개발
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   (7). 실차기반 제어권전환 Data-set

 ■ 자율주행차 인적요인 수집용 실차 플랫폼 개발

    (가) 자율주행 기능 구현 환경 구축 (자율주행차(Lv.3) 임시운행허가 취득 ‘19.7) 

    (나) 제어권 전환 평가 시나리오 구현 환경 구축 (시험설계 IRB 승인 ‘19.10) 

    (다) 운전자 반응 특성 및 주행 환경 정보, 차량 상태 정보 동기화 취득 환경 구축

자율주행 인적요인 수집용 실차 플랫폼

 ■ 운전자-차량 인터랙션 Data-set 구축

    (가) 실차기반 제어권전환 시나리오 고속도로 주행시험 데이터 수집

       - 20~60대 남녀 100여명에 대한 약 2만km 주행시험 데이터

    (나) DS 기반 제어권 전환 Data-set 구축

       - 심층 멀티모달 알림방법 실험데이터 - 국민대

       - 환경조건 실험데이터 - 아주대

       - 단일 알림(촉각,청각) 실험데이터 -KATRI

Data-set 시험 시나리오 구성
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 2-2. 2세부 대표성과

   (1). 제어권 전환 인적요인 가이드라인 개발

 ■ 개요
   (가) 다양한 상황을 고려한 인적 요인 실험 결과를 이용한 자율주행자동차의 인적

요인 권고안을 정리
   (나) 자율주행자동차의 인적 요인 권고안은 운전자 측면16개항, 차량 측면 13개

항, 환경 측면 3개항, 기타 고려할 사항 5개항 등의 가이드라인을 제시
   (다) 자율주행자동차를 올바르게 이해하고 수용하는 데 제작사를 비롯한 일반 사

용자에게 도움을 주고 정부 정책에도 반영하는데 사용

 ■ 가이드라인 기술문서

가이드라인 기술문서

 ■ 가이드라인 간행물 제작

가이드라인 간행물

 ■ 가이드라인(간행물) 배포
  (가) 유관기관: 국토부 첨단자동차과, 국토교통과학기술진흥원 교통물류실, 한국교통안

전공단

  (나) 연구계: 자동차안전연구원, 한국교통연구원, 한국자동차연구원, DGIST

  (다) 산업계: 한국자동차산업협회, 한국자동차산업협동조합, 현대기아차 등 제조사 4곳, 

현대모비스 등 부품사 108여 곳

  (라) 학계: 서울대, KAIST 등 관련 10여 대학
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 ■ 가이드라인 번역본 제작

권고안 영문 버전

 ■ 권고안 활용 ITS표준총회 신규 단체표준 추진

ITS 표준총회 단체표준안 채택

 ■ 권고안 활용 ISO 국제 표준 기고

ISO TC204/WG17 국제 표준 아이템 기고
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   (2). DVE 모니터링 기술 연구 개발

 ■ 기술 개요
   (가) DVE 모니터링 시스템은 자율주행시스템에 장착되어 운전자, 차량, 주행환경

정보를 수집하고 제공하는 시스템으로 성공적인 제어권 전환을 위해 운전자
의 상황인지 및 반응 특성을 분석하고 제어권을 이양 받을 수 있는 상태를
유지하도록 도와주어, 차량의 제어권을 신속하고 안전하게 이양 받을 수 있
도록 모니터링 및 정보를 제공하는 기술

DVE 모니터링 기술 개요

 ■ 기술의 특장점
   (가) 다기종 센서 및 시뮬레이터로부터 발생하는 다양한 정보 수집 및 시각 동기

화 저장을 통한 인적요인 데이터셋 구축
   (나) 정량적 운전자 상태 실시간 추정

운전준비도 추정인지모델 구축Activeness 추정패턴 파악 및 분류

DVE 모니터링 시스템

실시간 통신운영자용 인터페이스행동 시점 시각 동기화고정밀 데이터 수집

운전자 생체정보, 차량
센싱정보, 도로교통 환

경 정보

실시간 관찰 정보
디스플레이 구현

주요 수집 정보 실
시간 제공

각 센서간 통신 지
연 최소화

DVE 모니터링 기술 특장점
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   (3). 제어권 전환 에이전트 기술 연구 개발

 ■ 기술 개요
  (가) 제어권전환 에이전트는 자율주행자동차 내에 장착되어 레벨 3 자율주행자동차

의 안전하고 올바른 이용을 위해 차량 정보, 주행환경 정보 및 운전자 상태
정보를 포함하는 상황정보를 효과적으로 운전자에게 제공하는 기술

제어권 전환 에이전트 구조

 ■ 기술의 특장점
  (가) VACP 모달리티 채널별 측정치와 작업 모델을 기반으로 운전자준비 상태 추

정 연구
  (나) 운전자 상태 및 모달리티 채널 부하 분석을 위한 인지 시뮬레이션 연구
  (다) 다양한 제어권 상황과 운전자 특성을 고려한 상황별 인터랙션 방법 개발

상황별 인터랙션 방법 개발인지모델 구축운전자 준비상태 추정 연구

제어권전환 에이전트

제어권전환 에이전트 기술 특장점
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   (4). 제어권 전환 능력평가 기술 연구 개발

 ■ 기술 개요
   (가) 제어권 전환 능력 평가 기술은 운전자가 레벨 3 자율주행자동차를 이용함에

있어, 제어권 전환을 안전하게 수행하는 능력을 객관적으로 평가하는 기술로,
자율주행 시뮬레이터에 기반하여 운전자의 자율주행 특성, 안정도, 운전준비
도, 이해도 등을 종합적으로 분석

제어권 전환 능력 평가 시스템 구성도

 ■ 기술의 특장점
   (가) 다양한 연령대와 성별의 운전자를 대상으로 수행한 인적요인 실험 데이터를

기반으로 과학적이고 객관적 결과 도출
   (나) 주관적 설문 뿐만 아니라 생체/생리 정보를 분석함으로써, 객관적인 운전자

상태 및 능력 분석

제어권 전환 능력 평가 기술
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   (5). 제어권 전환 인적요인 실험 데이터셋 구축 및 공유

 ■ 개요
   (가) 인적요인 데이터는 연구 목적에 따라 정밀하게 실험 프로토콜을 설계하여야

하며, 그에 따른 시스템 개발이 병행되어야 하기 때문에 다학제 간의 융합이
필수적이며, 많은 시간과 비용을 요구함

   (나) 본 연구에서는 2차년도부터 4차년도에 이르기까지 3년간 10회의 인적요인
실험을 수행하여 458명으로부터 약 1,500회 3.3TB 에 이르는 제어권 전환에
대한 인적요인 데이터를 확보

 ■ 생명윤리위원회(IRB) 승인

IRB 승인 결과 통지서

 

번호 실험 제목 수집데이터 인원(명) 데이터 용량

1 부하에 따른 
제어권전환

인지반응시간, 차량정보, 
교통정보, 생체정보, 영상, 

주관적 설문 데이터 등
36 259GB

2 Pre-cue에 따른 
제어권전환 상동 36 324GB

3 상황인지 정보 제공에 
따른 제어권전환 상동 36 673GB

4 NDRT 종류에 따른 
제어권전환 상기 데이터 + 시선정보 36 372GB

5 계획되지 않은 
제어권전환 상동 60 468GB

6 운전준비도에 따른 
제어권전환 상동 48 450GB

7 교통 상황에 따른 
제어권전환 상동 + 주변차량정보 43 161GB

8 도로 조건에 따른 
제어권 전환 상동 43 162GB

9 제어권 능력 평가 상동 90 372GB

10 종합검증시험 상동 30 138GB

[1~10차 인적요인 실험 데이터 요약]
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 2-3. 3세부 대표성과

   (1) 공공서비스 제공을 위한 법제도 개선방안

   (2) 자동차관리법 개정안

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행 기반의 공공서비스(버스, 셔틀버스, 택시, 공유 등)를 제공하기 위한 장

기 전략으로 「여객자동차 운수사업법」개정(안) 도출

   (나) 아직 기술개발 단계인 자율주행 기반 공공서비스의 자율주행 시범운행 지구 운

영을 위한 단기 전략으로 「자율주행차법」 개정(안) 도출하고 입법 반영됨

공공서비스 제공을 위한 법제도(여객자동차운수사업법)개선 최총 안

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행차 운행을 위한 「자동차관리법」개정(안)을 도출

   (나) 개정(안) 중 일부는 「자율주행차법」에 입법 반영됨 

   

자율주행자동차 운행을 위한 법제도 개선 최종안
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   (3) 자율주행차 수용성 오픈 플랫폼

   (4) 자율주행차 윤리가이드 라인

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행차 수용성의 국제적 합의를 도출하기 위한 논의의 장으로 오픈 플랫폼 

구축 운영

   (나) 이를 통하여 수용성 조사 및 자율주행차 수용성 관련 홍보, 교육, 정보제공 매체

로 활용하고 결과를 연구에 반영

자율주행차 수용성 오픈 플랫폼

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행차의 윤리가이드라인 마련하여 자율주행차의 설계자, 제작자, 관리자, 

이용자가 지켜야 할 인간존엄의 원칙 및 가이드라인 제공

   (나) 국토교통부와 자율주행차 및 교통관련 학회, 연구기관과 협약

자율주행자동차 윤리가이드라인 최종 (안)
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   (5) 자동차 손해배상보장법 개정 안

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행차 운행을 위한 「자동차 손해배상 보장법」개정(안)을 도출하고 일부 

사항은 기 입법 반영됨   

자율주행자동차 운행을 위한 법제도 개선 최종안

   (6) 자율주행차 기술 수용성 정책 가이드라인

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행차와 관련된 운전자/이용자와 자율주행차 기술 간의 인식 차이를 해소

하는 등의 사회적 수용성을 향상하기 위한 가이드라인 개발

   

자율주행자동차 기술 수용성 정책 가이드 라인
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   (7) 자동차 및 자동차부품의 성능과 기준에 관한 규칙

   (8) 자율주행차 안전기준 개선 방향

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행자동차의 상용화를 위한 자동차 안전기준의 입법 방식을 도출하기 위한 

「자동차 및 자동차 부품의 성능과 기준에 관한 규칙」 개정안 도출

   

자동차 및 자동차부품의 성능과 기준에 관한 규칙 개정안

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행자동차와 현행 운전자 중심의 자동차 안전기준의 특성을 검토하고 Lv3, 

Lv4 및 그 이상의 자율주행차 안전기준에 포함되어야 할 새로운 영역을 검토하

고 이를 반영하기 위한 로드맵 제시

자율주행차 안전기준 개선 방향
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   (9) 무인 자율주행 배송 로봇 도입을 위한 법제도 검토(별도성과)

자율주행차 안전기준 개선 방향

<완전자율주행자동차 안전기준 적용 범위>

<미래자동차 안전기준 로드맵>

 ■ 기술 개요

   (가) 인도/차도 혼용의 무인 자율주행 배송 로봇에 대한 규율하기 위한 자동관리법 

및 도로교통법  개정 방향 도출
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   (10) 자율주행 데이터 활용을 위한 제도 개선 방안(별도 성과)

 ■ 기술 개요

   (가) 자율주행차가 운행하며 대규모 데이터를 수집하고 있으며, 수입용 운행기록장치 

설치를 위한 제도 개선 사항 도출
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 2-4. 4세부 대표성과

   (1). 국제기준(WP29 ACSF) 반영

<제어권 전환 및 운전자모니터링 관련 발표 및 제안>

■ ACSF(Automatically Commanded Steering Function) 회의

 ○ 조직 및 활동

자율주행자동차 안전기준 회의체 구성도

 ○ 자율주행 관련 전문가회의

구 분
자동명령조향기능

(ACSF IWG)

자율주행차 평가

(AV TF)

활동기간 ‘15.4월 ~ ’19.2월 ‘18.3월 ~ ‘20.12월

조직구성
전문기술분과 운영

(하위그룹 無)

T/F내 2개 하위 그룹 운영

․SG1(주행장실차시험 및 청문심사)

․SG2(공로실차시험)

대상자율레벨 레벨 1, 2, 3* 레벨 3*, 4, 5

* 레벨3 규정의 업무중복으로 총회차원의 업무조정 예상
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■ 결과 발표 및 기준안 제안

제어권전환 시간(8초) 및 알림방법(Escalation) 제안

 ○ ACSF 18차 회의에서 운전자 특성(나이, 성별, 경력), 행동(전방주시 차이), 알림 세기 

등에 대한 실험결과를 바탕으로 알림 시간을 최소 8초 이상 및 알림을 점차 증가할 것

을 기준사항으로 건의

제어권전환 알림방법(복합알림 권고) 제안

 ○ ACSF 20차 회의에서 알림 방법에 대한 분석결과 시각 및 촉각을 사용할 때가 다른 

조합에 비해 안전하므로 알림 방법으로 사용할 것을 건의

운전자 모니터링 세부 조건(머리 각도, 눈깜박임) 제안

 ○ 운전자모니터링을 위한 측정기준을 1세부 연구결과를 바탕으로 3건(눈깜박임, 머리 

또는 몸의 움직임, 연속적 눈감기)을 제안하였으며, 2건(연속적 눈감기, 머리 움직임)

이 최종 반영되었음
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  2). 제어권 전환 특화 자율주행차

   (1). 제어권 전환 안전성 평가 플랫폼 개발

<제어권 전환 특화 자율주행차 제작>

■ 제어권 전환 평가 플랫폼

 ○ 고속도로 기반 차로유지 및 위험최소화운행(MRM, Minimal Risk Maueuever) 기능 구현, 

제어권 전환 제어기능 구현

제어권전환 시험평가를 위한 제어권전환 안전성 평가 플랫폼 설계

■ 자율주행차량 개조 후 사진

k5 전, 후측면

쏘렌토 전, 후측면

Emergency 버튼 및 Gateway 전원 연결

차량 내부 블랙박스

차량 내·외부 사진
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   (2). 임시운행허가 취득

<공로시험을 위한 임시운행허가 취득>

■ 신청 절차

임시운행 신청 절차

■ 안전운행요건

 ○「자동차관리법 시행규칙」제26조의2제3항에 따른 자율주행자동차의 임시운행에 필요한 
세부요건 및 확인방법 등 안전운행요건

  - 조종장치
  - 시동 시 조종장치의 선택

  - 표시장치

  - 기능고장 자동감지

  - 경고장치

  - 운전자우선모드 자동전환

  - 최고속도제한 및 전방충돌방지 기능

  - 운행기록장치 등

  - 영상기록장치

■ 임시운행허가 취득

2019-23(K5)/2019-24(쏘렌토) 임시운행허가
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   (3). 제어권 전환 안전기준 검증

<제어권전환 안전기준 시행세칙 검증시험>

구분 상세 시나리오 기타

예상되는상황

(15초 전 

운전전환요구)

운전자

직접조작

적합 운전전환요구 후 운전자 직접조작

10

회 

반

복

부적합
경고시점
운전조작

경고유형 조합 및 경고신호 증가 여부

10초경과

적합
운전전환요구 이후 10초 이내 운전자 미조작 시 

MRM 작동 

부적합
운전자 미조작 시 운전전환요구 10초 경과 후

 MRM 미작동 및 비정상 작동

예상되지 않는 

상황

(이벤트 발생 시 

운전전환요구)

운전자

직접조작

적합 운전전환요구 후 운전자 직접조작

부적합
운전조작

경고유형 조합 및 경고신호 증가 여부

10초경과

적합
운전전환요구 이후 10초 이내 운전자 미조작 시 

MRM 작동 

부적합
운전자 미조작 시 운전전환요구 10초 경과 후

 MRM 미작동 및 비정상 작동

시스템고장상황

(시스템 고장 시 

운전전환요구)

운전자

직접조작

적합 운전전환요구 후 운전자 직접조작

부적합
운전조작

경고유형 조합 및 경고신호 증가 여부

10초경과

적합
운전전환요구 이후 10초 이내 운전자 미조작 시 

MRM 작동 

부적합
운전자 미조작 시 운전전환요구 10초 경과 후

 MRM 미작동 및 비정상 작동

제어권 전환 안전기준 시행세칙 검증 시험 시나리오

제어권전환 안전기준 시행세칙 검증 시험
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 3). 연구단 성과분석

   (1). 성과관리 분석 목적 및 절차

<성과관리 분석목적>

■ 연구과제가 지향하는 목적 및  연구과제의 특성을 고려하여, 객관적이고 측정가능한 

성과지표를 활용하여 목표를 달성하였는지를 점검하고 모니터링 함으로 써 연구과제

가 궁극적으로 목적을 달성할 수 있도록 지원하는 것임

<성과관리 분석절차>

■ 성과관리 분석 절차는 사업연구과제 분석=> 성과 Framework설계=> 성과목표지표 설정 

=> 자료수집 => 성과 측정 => 개선방안 제시 => 차년도 과제 반영하는 순서대로 진행함

성과관리 분석 절차

■ 각 세부연구과제별 성과분석 Framework를 작성하고 성과 목표지표를 도출한 후 

연구 담당자와 전문가의 검토의견을 반영하여 반복적으로 수정 반영

   

성과분석 결과(1/2)

■  (성공여부 판단) 본 과제에서 창출된 논문은 현 시점에서 계획대비 실적이 미비한 

상태이지만, 논문의 특성 상 심사 및 리뷰기간을 고려하였을 때 추후 달성이 가능할 

것으로 사료되며, 특허 및 시제품, 소프트웨어 등 모두 계획대비 실적을 달성한 상

태임.  또한, 정부출연금 10억원당 성과건수가 본 과제를 포함하고 있는 교통물류연

구사업의 평균과 비교하여 성과건수가 높고, 질적 분석결과의 수치도  높아 본 과제

의 연구 성과에 대한 영향력이 높다고 판단되며, 제어권전환 관련 안전기준 및 시행

세칙 개정이 반영되면서 레벨3 자율차의 세계 첫 안전기준 도입에 기여를 함. 즉, 

이는 본 연구의 목표인 자율주행자동차 차량 운전자 제어권 전환 안전성 평가기술 

및 사회적 수용성 목적이 제대로 달성되었다고 볼 수 있음.

■ (본 연구의 효과) 본 과제에서 도출된 논문, 특허, 소프트웨어, 시제품 등을 기반으로 

제어권전환 안전기준 시행세칙(안), 실험용 실차, 시뮬레이터 시스템, 환경요인 수량

화 Matrix, 제어권전환 알림방법 종합가이드라인, DVI data set 공유서비스 및 필드

기반 인적요인 정량지표 연구보고서, DVE 시뮬레이터, 인적요인 권고(안), 인지모델

링 S/W, 알고리즘 소스코드, 주행안전도 평가, DVE 기반 통합 운전자 제어권 전환 

기능 시뮬레이터 시스템, 공공서비스 법제도 개선(안),  Open platform, 법적/윤리적/

사고책임 가이드라인 최종(안)을 최종 대표 성과로 도출하였으며 이 외에도 고용창

출 및 전문 연구 인력양성과 기고서, 전시 및 발표를 통해 자율주행차 제어권 전환 

안전성 평가기술 개발에 기여함. 또한, 일반적으로 기초 연구성과에 대한 성과활용
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이 저조하고 개발기간이 장기화되는 등 적시에 사회·경제적인 가치창출로 연구되

지 못하는 경우가 많으나 본 과제에서 DVE 시스템, 자율주행차를 위한 제어권 전환 

에이전트 등의 기술이전을 통해 공공 R&D 투자의 부가가치 창출을 극대화 함. 

결과적으로 본 과제를 통해 제어권 전환 안전성 평가기준을 확정하고, 인적요인 심

층 DB 설계, 법/윤리/기술/기준적 관점의 사회적 수용성 및 사고책임 규제를 제시하

였으며 본 연구과제를 통해 창출된 성과들의 영향력이 높은 것으로 보아 이는 자율

주행자동차 연구의 발전을 위한 기초자료로 제공될 수 있을 것이라 판단되며, 기대

효과 분석 결과 레벨3 자율자동차 운행안정성 확보를 통해 2030년까지의 교통사고 

피해 절감 효과는 약 14조 90억으로 나타남.

■  자율주행자동차의 제어권 전환 안전성 평가기술 개발을 목표를 달성하기 위해 각 

세부별 목표는 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발(1세부), 자율주행

자동차 기반 인적요인 심층연구(2세부), 자율주행자동차 사회적 수용성 향상 연구(3

세부), 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가플랫폼 개발(4세부)을 목표로 하고 

있으며, 세부별 목표 및 전체 목표를 실현하기 위해 위 그림과 같이 연구 결과의 데

이터 및 방법론들을 공유 및 반영함. 또한, KATECH의 DVI 데이터 셋을 활용한 최

소한의 공유체계를 마련함. 
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   (2) ‘17~’20년 논문·특허 양적 성과 분석 (정부출연금 10억원당)

<정부출연금 10억원당 양적성과 분석>

구분

교통물류연구사업
10억원 당 건수

본 연구과제
10억원 당 건수

본 연구과제
건수

일반논문 SCIE논문 일반논문 SCIE논문 일반논문 SCIE논문

'17년 - 0.02 3.66 0.52 7 1

'18년 0.87 0.28 1.63 1.08 9 6

'19년 1.34 0.54 2.51 0.75 10 3

'20년 0.91 0.85 5.24 0.81 13 2

1~4차년도 
전체평균

0.75 0.39 2.80 0.79 39 (합계) 12 (합계)

정부출연금 10억원당 논문 성과

■ (논문게재 성과) 1차년도~4차년도까지의 논문게재 성과 분석 결과, 총51건의 논문이 

게재되었으며, 이 중 SCIE 12건(24%), 일반학술지 39건(76%)으로 나타남

■ 10억원 기준으로 교통물류연구사업 평균과 비교했을 때  '17년 ~ '20년 10억원 당 일

반논문 건수는 모두 높고 SCIE 논문 건수는 ''20년 낮게 나타났으나, 이는 심사중인 

논문들은 제외한 수치임

■ 4개년 평균 10억원 당 일반/SCIE논문 건수는 교통물류연구사업 평균과 비교했을 때 

높게 나타남

구분

교통물류연구사업
10억원 당 건수

본 연구과제
10억원 당 건수

본 연구과제
건수

특허등록 특허출원 특허등록 특허출원 특허등록 특허출원

'17년 1.09 0.05 - 1.05 - 2

'18년 0.85 0.72 - 1.81 - 10

'19년 0.37 1.11 0.25 1.76 1 7

'20년 - 1.27 0.4 1.61 2 4

1~4차년도 
전체평균

0.62 0.76 0.22 1.65 3 (합계) 23 (합계)

정부출연금 10억원당 특허 성과

■ 본 연구과제를 통해 창출한 특허출원 성과는 총 23개이고, 등록특허 성과는 3개로 나타남

■ 연구진행 모든 년도에서 2건 이상의 특허출원 성과가 지속적으로 발생함

■ 10억원 기준으로 교통물류연구사업 평균과 비교했을 때  '17년 ~ '20년 10억원 당 

특허출원 건수는 높게 나타났으며, 4개년 평균 10억원 당 특허출원 건수는 2배 높게 

나타남
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   (3). 기대효과 분석

<운전자 편익(운전여가 활용시간)>

■ 활용데이터

  ○ 한국교통연구원의 자동차 이용실태, 통계청의 2018년 임금근로 일자리별 소득(보수) 
결과, 자동차산업협회「자동차통계월보」, 자율자동차 판매예측(Navigant research(20
15), Autonomous Vehicles)

■ 연구수행내용

  ○ 하루 자가운전자의 평균주행시간은 50분, 국내 월평균 임금은 2018년 기준 2,970,000
원을 적용하고 년간 근로일수는 264일로 적용함 

  ○ 전체 3레벨 자율주행차 운행 목적가운데 주로 출퇴근 및 업무용 주행을 대상으로 제
어권 전환 시간을 개인 업무 시간의 활용으로 적용하는 것으로 함  

<사회적비용 감소>
■ 활용데이터

 ○ 자동차산업협회「자동차통계월보」, 자율자동차 판매예측(Navigant research(2015),  
 Autonomous Vehicles), 2019년 도로교통사고비용의 추계와 평가(2020년판)

■ 연구수행내용

 ○ 추정된 교통사고 손해액은 연간 이자율(5.5%)을 고려한 현재가치기준으로 산정하였으며 
손해액은 3레벨 자율자동차 판매 비율에 따라 재산정 하였음

 ○ 교통사고 감소율은 EUROFOT 보고서를 참조하여 ADAS 및 자율기능을 사용할 시   
 상대적인 사고감소 횟수를 고려하여 보수적으로 40%~50% 범위로 가정하였음

 ○ 자율주행자동차 차량·운전자 제어권 전환 안전성 평가기술 및 사회적 수용성 연구 결
과에 따라 3레벨 자율자동차 운행안정성 확보를 통해 2030년까지의 교통사고 피해 절감 
효과는 약 14조 80억으로 나타남  

(금액 : 십억원 / 비율 : %)

구분 '21 '22 '23 '24 '25 '26 '27 '28 '29 '30

교통사고
손해액

12,229 13,337 14,708 13,801 13,021 15,209 16,479 17,569 18,422 17,730

3레벨 
자동차 
판매비율 
대비손해

액

6 66 735 1,587 2,760 3,498 4,086 4,673 5,232 5,354

교통사고
감소율

40% 40% 50% 50% 50% 50% 50% 50% 50% 50%

교통사고 
피해절감

액
3 40 367 793 1,380 1,749 2,043 2,336 2,616 2,677

총계 14,008,010,752,849 원
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 2-5. 가이드라인

(대수 : 건 / 금액 : 십억원 / 비율 : %)

구분 '21 '22 '23 '24 '25 '26 '27 '28 '29 '30
출퇴근 및 
업무용 

비율(78.6%) 
대수

712 7,022 15,720 162,973 316,242 298,899 393,979 373,555 431,310 442,124

하루 평균 
운전시간 

제어권전환 
시간

20분 25분 30분 30분 30분 35분 35분 35분 40분 40분

개인업무 
대체효과

1 13 35 363 704 776 1,023 970 1,280 1,313

총계 4,588,727,674,997원

  ○ 자율주행자동차 차량·운전자 제어권 전환 안전성 평가기술 및 사회적 수용성 연구 
결과에 따라 3레벨 자율자동차 운행안정성 확보를 통해 2030년까지의 제어권 전환으
로 확보된 시간의 개인업무 대체효과는 약 4조 5,887억으로 나타남  

<연구결과 기반 가이드라인 도출>

■ 가이드라인(오프라인) 배포

  ○ 자동차산업협회와 자동차부품산업협동조합을 통하여 4개 제조사와 109개 부품사, 그 
외 유관기관과 대학에 1차배포 하였음

■ 가이드라인(온라인) 공유(http://dvirnd.katri.kr)

  ○ 제어권전환 알림방법 가이드라인 : 

  ○ BTO/ATO 기반의 제어권전환 평가기술 가이드라인

  ○ 제어권전환 인적요인 가이드라인

  ○ 제어권전환 환경요인 가이드라인

  ○ 자율주행차 윤리가이드라인

가이드라인 간행물
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3. 연구개발과제의 수행 결과 및 목표 달성 정도

 1) 연구수행 결과

  (1) 정성적 연구개발성과

<1세부 종합성과 현황>
■ 종합 양적성과 현황

* 성과점검기준표와는 별개로 세부별 연구 진행에 대한 내용을 고려하여, KATECH은 1세부실적으로 반영하였으며, 위즐리앤컴퍼니는 4세부실적으로 반영함

구분 성과항목
1차년도 2차년도 3차년도 4차년도 계

비고
계획 실적 계획 실적 계획 실적 계획 실적 계획 실적

학술적 
성과

국내외 
학술지 
게재

일반 1 2 5 4 3 4 8 4 17 14 2건 SCIE전환

SCIE 0 0 2 3 3 2 0 2 5 7 2건 초과달성

계 1 2 7 7 6 6 8 6 22 21 *심사중 3건

학술회의 발표 6 11 8 13 6 13 4 8 24 45

기술적 
성과

특허출원 1 1 3 3 2 2 0 0 6 6

시제품 제작 0 0 0 0 3 4 0 1 3 5

S/W 개발 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1

공공적 
성과

법률(안) 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

권고(안) 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

윤리강령 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

기타 
성과

설계 및 
정의서

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

보고서 5 8 4 6 0 0 0 0 9 14

기타
성과
홍보

0 0 0 2 0 1 4 6 4 9
전문인력양성 
22명(졸업15명), 
일자리창출2명

진행상황

SCI(E) 3건 심사중, 일반논문 1건 심사중
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<2세부 종합성과 현황>
■ 종합 양적성과 현황

구분 성과항목
1차년도 2차년도 3차년도 4차년도 계

비고
계획 실적 계획 실적 계획 실적 계획 실적 계획 실적

학술적 

성과

국내외 

학술지 

게재

일반 4 3 1 1 3 3 4 4 12 11 *심사중 1건

SCIE 0 1 4 3 3 1 0 1 7 6 *심사중 4건

학술회의 발표 1 3 5 10 5 6 5 13 16 31 15건 초과달성

기술적 

성과

특허출원 1 1 5 5 5 6 4 4 15 16 1건 초과달성

시제품 제작 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1

S/W 개발 0 0 3 3 3 3 3 10 9 16 7건 초과달성

공공적 

성과

법률(안) 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

권고(안) 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

윤리강령 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

기타 

성과

설계 및 정의서 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

보고서 1 2 5 9 5 6 5 13 16 30 14건 초과달성

기타
성과

홍보
0 0 0 0 0 0 0 3 0 3 3건 초과달성

미달성사유 및 진행상황

 1) 목표 미달 원인(사유) 자체분석 내용

□ 당초 SCIE 학술지 목표는 7건 이었으나 6건의 실적을 달성하였음. SCIE급 논문의 경우 

Peer Review에 오랜 시간이 소요되어 논문 개제 확정이 지연되었음

□ 당초 비SCIE 학술지 목표는 12건 이었으나 11건의 실적을 달성하였음. 

 2) 자체 보완활동

□ 4건의 논문이 심사중 단계에 있으며, 추후 1건의 논문 목표를 달성할 수 있을 것으로 기

대함

□ 1건의 논문이 심사중 단계에 있으며, 추후 추가적인 1건의 논문 목표를 달성할 수 있을 

것으로 기대함
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<3세부 종합성과 현황>
■ 종합 양적성과 현황

구분 성과항목
1차년도 2차년도 3차년도 4차년도 계

비고
계획 실적 계획 실적 계획 실적 계획 실적 계획 실적

학술적 

성과

국내외 

학술지 

게재

일반 3 3 4 4 7 5 5 7 19 19

SCIE - - - - - - - - - -

국제 

학술회의 

발표

3 3 2 2 1 2 1 2 4 5

기술적 

성과

특허출원 - - - - - - - - - -

시제품 제작 - - - - - - - - - -

S/W 개발 - - - - - - - - - -

공공적 

성과

법률(안) - - 3 3 3 3 3 3 9 9

권고(안) - - - - - - - - - -

윤리강령 - - 1 1 1 1 1 1 - -

기타 

성과

설계 및 

정의서
- - - - - - - - - -

보고서 8 8 6 6 6 6 7 7 27 27

기타
성과

홍보
- - - - - - - - - -

미달성사유 및 진행상황

특이사항 없음
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<4세부 종합성과 현황>
■ 종합 양적성과 현황

구분 성과항목
1차년도 2차년도 3차년도 4차년도 계

비고
계획 실적 계획 실적 계획 실적 계획 실적 계획 실적

학술적 

성과

국내외 

학술지 

게재

일반 - - - - - - - - - -

SCIE - - - - - - - - - -

국제 

학술회의 

발표

- - 2 2 1 2 1 1 4 5

기술적 

성과

특허출원 - - - - - - - - - -

시제품 제작 - - 2 2 - - - - 2 2

S/W 개발 - - - - - - - - - -

공공적 

성과

법률(안) - - - - - - - - - -

권고(안) - - - - - - - - - -

윤리강령 - - - - - - - - - -

기타 

성과

설계 및 

정의서
- - 1 1 - - - - 1 1

보고서 1 1 4 4 3 3 1 - 9 9

기타
성과

홍보
- - - - - - - - - -

미달성사유 및 진행상황

Ÿ 해당사항 없음
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  (2) 정량적 연구개발성과

■ 1세부

년도 질적목표 측정방법 검증방법 목표 결과
달성
여부

1차
년도

1-1-①
기술수준 
분석의 
적절성

① 측정항목
 - 자율주행기술 선정 타당성 
 - 분석방법의 적절성
 - 연구목표와 내용에 반영된 

수준

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

90점 O

1-1-②
시나리오 
구성의  
적절성

① 측정항목
 - 위험 시나리오의 대표성
 - 위험도 분류의 적절성
 - 연령차 반영
 - 성별차 반영

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

89점 O

2-1-①

위험도 
평가 

시나리오
의 대표성 

수준

① 측정항목
 - 위험 시나리오의 대표성
 - 위험도 분류의 적절성
 - 연령차 반영
 - 성별차 반영

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

91점 O

2-1-②

VR기반 
평가 

플랫폼사
양서의
적절성

① 측정항목
 - 평가 플랫폼 구성의 적절성
 - VR기반 자율주행 기능의 

적절성
 - 가상도로 사양의 적절성(길이, 

유형 등)
 - 운전자 상태 측정 시스템 

구성의 적절성
 - 동기화 방법의 적절성

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

89점 O

2-1-③

고장상황
별 국내 〮외 
연구자료 
분석의 
적절성

① 측정항목
 - 자료수집의 적절성
 - 고장상황 분류의 적절성

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

89점 O

2-1-④

자율주행
차량 

고장상황
별 제어권 

전환 
안전성 
평가

시나리오
의 적절성

① 측정항목
 - 종/횡/통합형 주행지원시스템 

고장 적절성
 - 종/횡/통합형 주행지원시스템 

고장 대표성

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(75점 
이상)

88점 O

2-1-⑤

환경 
요인을
고려한 
대표
위험 

시나리오
의 대표성 

수준

① 측정방법
 - 위험 시나리오의 대표성
 - 환경요인을 반영한 위험도 

분류의 적절성

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

87점 O

2-1-⑥

고속도로 
및 

교외도로 
제어권 

전환 대표 

① 측정항목 
 - 고속도로 및 교외도로 제어권 

전환 상황의 적절성 
 - 자율주행전용도로 제어권 

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

90점 O
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시나리오 
수준

전환 상황의 적절성
 - 교통상황의 적절성 
 - ITS 및 C-ITS 인프라와의 

부합성 
 - 시나리오 구성의 적절성

3-1-①

자료수집
과 분석의
적절성과 
최근 

연구동향
의 반영도

① 측정항목
 - 자료수집과 분석의 적절성
 - 최근연구동향의 반영도

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

89점 O

4-1-①
위험도 
분석 

반영률

① 측정항목
 - 위험 시나리오의 대표성
 - 위험도 분류의 적절성
 - 주변 환경요인 반영
 - 소음, 기후, 소리 등 반영

①전문학회 
전문가 검증

②성과관리기관 
검증

보고서 
1부
(80% 
이상)

89점 O

5-1-①
성과관리
체계 

적절성

① 측정항목 
 - 성과관리체계 적절성

①연구단에서 
보고서 
내용 검증

보고서 
1부
(80점 
이상)

88점 O

5-1-② 모니터링 
점검 건수

① 측정항목
 - 성과관리 전문업체가 

모니터링 수행

①연구단에서 
모니터링 
결과 확인

2건 2건 O

5-1-③
성과분석 
방법의 
적절성

① 측정항목
 - 성과분석 방법론의 적절성

①연구단에서 
보고서 
내용 검증

 보고서 
1부
(승인)

89점 O

2차
년도

1-1-①

타 기관 
연구기관
활용 

적합도

① 측정항목
 - 실차 및 DS의 평가 구현 한계 

고려 여부
 - 시나리오 세부기준(범위)의 

적절성

①주관/협동 
연구 책임자 
평가

90점
이상

92점 O

1-2-① Test Case 
수

① 측정
 - DS 실험 데이터
 - 제어권전환/위험상황의 

운전자 반응 실험 데이터 수 
확인

 - Test Case=피험자수x 이벤트 
수

② 측정방법
 - 실험

①실험진행 후  
Test Case 
수 확인

350개
(70명, 
5종
이상)

540개 O

1-2-② Test Case 
수

① 측정항목
 - DS 실험 데이터
 - 제어권전환/위험상황의 

운전자 반응 실험 데이터 수 
확인

 - Test Case=피험자수x이벤트 수
② 측정방법
 - 실험

①실험진행 후  
Test Case 
수 확인

350개
(70명, 
5종
이상)

800개 O

2-1-①

가상도로 
자율주행 
경험 

만족도

① 측정항목
 - 자율주행 경험 만족도 
② 측정방법
 - 경험자 대상 설문조사(30명)

①측정항목에 
대한 통계분석 
후 검증

70점 
이상

75.8점 O

2-1-②
DS 동기화 
지원 측정 
신호수

① 측정항목
 - DS구동 시험 후 측정 결과 

데이터 
 - 동기화된 신호의 개수 확인
② 측정방법
 - 실험

①실험진행 
후 신호 수 
확인

3종
이상

7종 O
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2-1-③

DS-센싱 
시스템 
동기화 
정확도

① 측정항목
 - DS 구동 후 2분 경과 

시점부터 5분간 취득된 
데이터 측정

 - 동기화 기준시간 누락 구간 
존재 여부 확인

 - 누락구간인 1sec보다 짧은지 
확인

② 측정방법
 - 실험

①실험진행 
후 정확도 
확인

1sec
이내

누락 없음 O

2-1-④ Test Case 
수

① 측정항목
 - DS 실험 데이터
 - 제어권전환/위험상황의 

운전자 반응 실험 데이터 수 
확인

 - Test Case=피험자수x이벤트 수
② 측정방법
 - 실험

①실험진행 
후 Test 
Case 수 
확인

300개 
이상

710개 O

2-1-⑤

제어권전환 
시나리오 
가이드라인의 
적절성

① 측정항목
 - 사고위험 산출근거의 적절성
 - 측정방법의 적절성
 - 기준치 선정의 적절성
② 측정방법
 - 전문가평가(10인)

①측정항목에 
대한 통계분석 
결과 확인

70점 
이상

86점 O

2-2-①
영향 분석 
방법의 
적절성

① 측정항목
 - DS실험 통합시나리오 적절성
 - 실험방법의 합리성
 - 영향 분석 결과의 타당성
② 측정방법
 - 전문가 설문조사

①측정항목에 
대한 설문조사 
후 통계분석

80점 
이상

87점 O

2-2-②
도출된 

영향인자의 
타당성

① 측정항목
 - 고려 인자의 적절성
 - 실험방법의 합리성
 - 주요 영향인자 도출 결과의 

타당성
② 측정방법
 - 전문가 설문조사

①측정항목에 
대한 설문조사 
후 통계분석

80점 
이상

84점 O

3-1-①
수집정보의
(계측환경) 
적절성

① 측정항목
 - 수집방법의 적정성(계측환경 

및 절차, 데이터 동기화 및 
신호처리 환경 등) 

 - 수집정보의 적정성(인적요인 
연구를 위한 수요조사 결과 
반영 여부, 활용 가능 여부)

② 측정방법
 - 전문가평가

①전문학회 
학술대회 
전문가 평가

80점 
이상

94점 O

3-1-②
수집정보의 
질적/양적 
적절성

① 측정항목
 - 데이터포맷의 적정성
 - 수집 데이터의 정합성(데이터 

품질, 데이터 수량)
 - 실차대상 운전자: 100명, 

①전문학회 
학술대회 
전문가 평가

80점 
이상

90점 O
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100시간 이상(세부 이벤트: 
1,000건 이상)

3-1-③ DB설계의 
적절성

① 측정항목
 - 논리/물리 데이터베이스 

설계의 적정성
 - 데이터베이스 설계방법 및 

과정의 적정성
② 측정방법
 - 전문가평가

①DB전문기관 
(한국데이터
진흥원, 학회, 
대학, 연구소 
등) 전문가 
평가 

80점 
이상

83점 O

4-1-①

실험환경 
요인 

반영도 
수준

① 측정항목
 - 반영도 구성의 적절성 수준
 - 차량요인(50%), 

도로환경(30%), 기타(20%)
② 측정방법
 - 전문가 평가(5인)

①전문가 
평가결과  
확인

80점
이상

88점 O

4-1-② Test Case 
수

① 측정항목
 - DS 실험 데이터
 - 제어권전환의 운전자 반응 

실험 데이터 수 확인
 - Test Case=피험자수x 이벤트 

수
② 측정방법
 - 평가실험

①실험진행 
후 Test 
Case 수 
확인

300개 
이상

855개 O

4-1-③
단위기능
정상 

구동률

① 측정항목
 - 단위 및 통합테스트 시나리오 

10회 이상 시험 후 평균
② 측정방법
 - 평가실험

①실험진행 
후 구동률 
확인

90% 92.6% O

4-1-④
동기화 
데이터 
손실률

① 측정항목
 - 모듈 통합 human-in-the loop 

실험 데이터 10분 실행결과 
데이터

② 측정방법
 - 평가실험

①실험진행 
후 손실률 
확인

5%
미만

0.1% O

4-2-①

다중 
센서의 
운전자 
상태 및 

운전 수행 
예측 

모델링 
적합도

① 측정항목
 - 통계분석을 통한 운전자 

주관적 데이터와 센서 결과 
상관관계 측정

② 측정방법
 - 통계분석

①통계분석 후 
상관계수 
확인

운전자 
주관적 
데이터와 
센서결과 
상관계수 
>= 0.6

0.88 O

4-2-② 측정방법의 
적절성

① 측정항목
 - 제어권 전환 시간 측정방법의 

적절성
② 측정방법
 - 전문가 설문조사

①전문가 
평가결과 
확인

80점 
이상

85점 O

4-2-③ 알림방법 
개수

① 측정항목
 - 멀티모달 알림방법 조합 수
 - 시청각/시촉각/시청촉각 각 

2개 이상
② 측정방법
 - 평가실험

①실험진행 
후 알림방법 
개수 확인

8종 
이상

40개 O

4-2-④
운전자

반응시간의 
적절성

① 측정항목
 - 운전자 반응시간 

①실험진행 
후 운전자 

2초 
이하

1.6초 O
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② 측정방법
 - 평가실험

반응시간  
확인

4-2-⑤

문헌조사 
및 전문가 
평가를 
통한 

시각신호 
디자인 

가이드라인
의 적절성

① 측정항목
 - 내용이해의 용이성
 - 전문가 평가 결과의 반영 

정도
② 측정방법
 - 전문가 평가

①전문학회전
문가 검증

80점 
이상

84점 O

3차
년도

1-1-①

기록항목 
및 

성능지표 
도출 수

① 측정항목
 - 데이터저장장치 기록항목 및 

성능지표 도출 건수
 - 도출방법의 적절성
② 측정방법
 - 도출건수 확인
 - 전문가평가 (5인 이상)

기술문서 
확인/

전문가검증

5건 이상/
80점 
이상

13건/90점 O

1-2-①

제어권 
전환 
안전성 
평가지표 
선정의 
적절성

① 측정항목
 - 운전자 위험사항 대응 적절성
 - 차량 위험사항 대응 적절성
 - 환경 위험사항 대응 적절성
② 측정방법
 - 전문가 평가(5인이상)

전문가검증
80점 
이상

92점
(전문가 
5인
평가) 

O

1-2-②

자율주행
자동차 
제어권 
전환 
안전성 
관련 
소규모 
파일럿 
F·O·.T 
실험 
테스트 

케이스 수

① 측정항목
 - Σ(운전자 수 × 상황별 

제어권 전환 횟수)
② 측정방법
 - 실험진행 후 운전자 수, 

상황별 제어권전환 수 확인

실험진행 후 
유효테스트 
케이스 수 

확인을 통한 
검증

100건 282건 O

1-2-③

제어권 
전환 
안전성 

평가 방법 
및 알림 
방법 
구현을 
위한 

통합시스템 
구현 
정확도

① 측정항목
 - 안전성(운전자, 차량, 환경) 

평가방법 기능구현: 40점
 - 알림방법 기능구현: 40점
 - 기타: 20점
② 측정방법
 - 전문가 평가(5인이상)

전문가검증
80점 
이상

92점
(전문가 
5인
평가)

O

2-1-①

모니터링 
기능 

평가지표 
수 

① 측정항목
 - 평가지표 개수 2종
② 측정방법
 - DS/실차 기반 실험 가능여부 

실험종료후 
유효평가지표
수 2 종이상 
확인을 통한 

2종
이상

3종 O
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확인 검증

2-2-①

DS·실차 
유사성을 
갖는 
안전성 
평가지표 
선정 수

① 측정항목
 - 평가지표 개수 2종
② 측정방법
 - DS/실차 기반 실험 가능여부 

확인

실험종료후 
유효평가지표
수 2 종이상 
확인을 통한 

검증

2종 
이상

2종 O

2-3-①
실험 
테스트 

케이스 수

① 측정항목
 - Σ(운전자 수 × 상황별 

제어권 전환 실험 횟수)
② 측정방법
 - 실험진행 후 운전자 수, 

실험횟수 확인

실험진행 후 
유효테스트 
케이스 수 

확인을 통한 
검증

100건
200개

(34*6: 4개 
무효)

O

2-3-②
실험 
테스트 

케이스 수

① 측정항목
 - Σ(운전자 수 × 상황별 

제어권 전환 실험 횟수)
② 측정방법
 - 실험진행 후 운전자 수, 

실험횟수 확인

실험진행 후 
유효테스트 
케이스 수 

확인을 통한 
검증

100건
102개
(34*3)

O

3-1-①
모델의 
데이터 
설명력

① 측정항목
 - 제어권 전환 반응 시간
② 측정방법
 - 실험 데이터 및 모델 예측 

데이터 비교

모델의 
설명력 

계산을 통한 
검증

60%
이상

95.8% O

3-1-②

제어권 
전환

알림방법 
수

① 측정항목
 - 제어권 전환 알림방법론 실험 

적용 알림방법 개수
② 측정방법
 - 실험 설계 후 적용 알림방법 

개수 확인

실험 설계 후 
적용 

알림방법 
개수 확인을 
통한 검증

5개
이상

8개 O

3-1-③
Test Case 

수

① 측정항목
 - 제어권 전환 알림방법론 실험 

진행 case 수 
 - Test Case=피험자수 x 이벤트 

수
② 측정방법
 - 실험 진행 후 피험자 수, 

이벤트 수 확인

실험 진행 후 
유효 Test 
Case 수 

확인을 통한 
검증

유효
Test Case 
500개 
이상

504개
(63*8)

O

3-1-④
시각 신호 
인식률 

① 측정항목
 - 각 시각 신호에 관한 

수행지표 
② 측정방법 
 - 수행지표 비교

실험 진행 후 
인식률 

확인을 통한 
검증

90%
이상

97.9% O

4-1-①
실험 

테스트 
케이스 수

① 측정항목
 - 운전자 수 * 세부 이벤트 : 

1,000 건 이상)
② 측정방법
 - 실험진행 후 테스트케이스 수 

확인

실험진행후 
유효테스트 
케이스 수 

확인을 통한 
검증

1,000건 
이상

1,017건 O

4-1-②
데이터셋 

수

① 측정항목
 - 데이터셋 (시나리오별 측정 

데이터 집합)
② 측정방법 : 실험진행 후 

데이터셋 수 확인

구축진행 후 
유효 

데이터셋 수 
확인을 통한 

검증

3종
이상

5종 O

4차
년도

1-1-①
평가기준 

및 
① 측정항목
 - 시행가능성

전문가평가 
결과를 통한 

80점
이상

92.5점 O
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시행세칙
의 시행 
가능성

② 측정방법
 - 전문가평가(5인 이상)

검증

1-2-①

평가기준 
및 

시행세칙
의 시행 
가능성

① 측정항목
 - 시행가능성
② 측정방법
 - 전문가평가(5인 이상)

전문가평가 
결과를 통한 

검증

80점
이상

95점 O

2-1-①

모니터링 
기능 

평가지표 
수 

① 측정항목
 - 평가지표 수 
② 측정방법
 - 실험종료후 유효평가지표수 

2종 이상 확인

실험종료후 
유효평가지표
수 2종이상 
확인을 통한 

검증

2종
이상

3종 O

2-2-①

Matrix 
도출 

방법의 
타당성/도

출된 
Matrix의 
합리성

① 측정항목
 - Matrix 도출 방법의 타당성과 

도출된 Matrix의 합리성
② 측정방법
 - 전문가평가(5인 이상)

전문가평가 
결과를 통한 

검증

80점 
이상

95.3점 O

3-1-①
알림방법
가이드라인의 
적절성 

① 측정항목
 - 범위와 목적의 명확성
 - 개발과정의 적절성
 - 활용가능성
② 측정방법
 - 전문가평가(5인 이상)

전문가평가 
결과를 통한 

검증

80점
이상

90.4점 O

3-2-①
Test case 

수

① 측정항목
 - Test case 수
② 측정방법
 - 실험종료 후 데이터 확인

실험 진행 후 
유효 Test 
Case 수 

확인을 통한 
검증

300건 
이상

336건 O

4-1-①

제어권 
전환 시간 
분석 Test 
case 수 

① 측정항목
 - 운전자별 유효 제어권전환 

데이터
② 측정방법
 - NDRT, 연령대 별 실차시험 

제어권전환 분석 case 수 
확인

분석 후 유효 
test case 수 
확인을 통한 

검증

500건 
이상

500건 
이상

O

4-1-②
Data set 
외부 공유 

건수

①측정항목
 - Data set 외부 공유 건수
②측정방법
 - 데이터셋 외부 공유성과 활용 

계획서 확인 

외부 기관 
공유 후 성과 
활용계획서 
등을 통한 

검증

3건 이상

4건
(진행기관 : 

아이리스, 

캠시스, 울산대, 

덕양)

O

달성여부 표시의미 - O : 달성 / △ : 진행 중 / X : 미달성
※ 질적성과 증빙자료는 성과관리기관 기술문서 참조
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■ 2세부

추진목표
달성내용 달성여부

년도 질적목표 측정방법 검증방법 목표

1차년
도

1-1-①

자율주행모
드 상황별 
운전부하 
시나리오 
대표성 
평가

①측정항목  
-자료수집의 적절성
-자료수집 범위(논문분석, 
자동차 업체 요구사항 반영)
-시나리오의 대표성

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

보고
서 
1부
(80점 
이상)

84점 O

1-1-②

STD 
설계의 
적절성 
평가

①측정항목  
-상태 정의의 적절성
-전환 조건의 적절성

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

보고
서 
1부
(80점 
이상)

90점 O

1-1-③ 요인 
적합도

①통계분석
②측정항목  
-선정된 요인과 작업부하간 
회귀분석 

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

③통계분석 
결과 R-square 
(결정계수) 

값과 p-value 
(0.05이하)로 

검증

 
R-squ
are 
0.7 
이상 

0.7 O

2-1-①

SW 
공인시험 
인증기관 

시험
(시스템 
요구사항 
정의 수준)

①측정항목
-9개의 소프트웨어 요구사항 
품질특성(완전성, 정확성, 
명확성, 일관성, 특이성, 
검증가능성, 수정용이성, 
추적성, 이해가능성)
②측정방법
-ISO9001 시험규정 준용

①ISO9001 
품질검증

②성과관리기
관 검증

ISO90
01 

품질
검증
결과
서

(80점 
이상)

90점 O

2-1-②

SW 
공인시험 
인증기관 

시험
(시스템 

설계수준)

①측정항목
-DB 설계의 적절성(테이블 
정의서, 테이블 관계도)
 -아키텍처 설계의 
적절성(소프트웨어 구조)
 -UI 설계의 적절성 
(인터페이스 설계서)
②측정방법
-ISO9001 시험규정 준용

①ISO9001 
품질검증

②성과관리기
관 검증

ISO90
01 

품질
검증
결과
서

(80점 
이상)

89점 O

2-1-③

SW 
공인시험 
인증기관 

시험
(시스템 
요구사항 
정의 수준)

①측정항목
-9개의 소프트웨어 요구사항 
품질특성(완전성, 정확성, 
명확성, 일관성, 특이성, 
검증가능성, 수정용이성, 
추적성, 이해가능성)
②측정방법
-ISO9001 시험규정 준용

①ISO9001 
품질검증

②성과관리기
관 검증

ISO90
01 

품질
검증
결과
서

(80점 
이상)

88점 O

2-1-④

SW 
공인시험 
인증기관 

시험
(시스템 

설계수준)

①측정항목
-DB 설계의 적절성(테이블 
정의서, 테이블 관계도)
 -아키텍처 설계의 
적절성(소프트웨어 구조)
 -UI 설계의 적절성 
(인터페이스 설계서)
②측정방법
-ISO9001 시험규정 준용

①ISO9001 
품질검증

②성과관리기
관 검증

ISO90
01 

품질
검증
결과
서

(80점 
이상)

88점 O

3-1-①
제어권 

전환 평가 
시스템의 

①측정항목:
-필요상황 선정기준의 

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기

보고
서 
1부

90점 O
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필요상황 
분석의 
적절성

타당성
-도출된 경험요인의 적절성

관 검증 (80점 
이상)

3-1-②

상황별 
상태 및 
부하 

분석의 
적합성

①측정항목:
-모달리티 채널선정의 
타당성
-상황별 상태 및 부하분석의 
적절성

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

보고
서 
1부
(80점 
이상)

89점 O

3-1-③
인터랙션 
방법의 
적합성

①측정항목:
-인터랙션 채널 설계의 
적절성
 - 채널별 정보교환 설계의 
적절성

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

보고
서 
1부
(80점 
이상)

88점 O

3-1-④
국제기준 
동향의 
반영도

①측정항목:
-국제기준 자료수집의 
적절성
-국제기준 현황조사

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

보고
서 
1부
(80점 
이상)

88점 O

4-1-①

DB구축을 
위한

자율주행 
시나리오
선정의 
적절성

①측정항목  
-시나리오 종류
-시나리오 선정의 타당성
-자율주행 기술수준 반영의 
적정성

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

보고
서 
1부
(80점 
이상)

91점 O

4-1-② 실무적 
활용도

①측정항목
-자동차 산업 현장의 
실무전문가 대상 활용가능성 
평가

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

보고
서 
1부
(80점 
이상)

89점 O

4-1-③

SW 
공인시험 
인증기관 

시험
(시험방안
의 적절성)

①측정항목
-시험계획 및 방법의 적정성
-수집정보의 계측 정밀도 및 
범위 선정의 적정성
-HF심층연구목표와의 부합성
-시험환경구축계획의 적정성
②측정방법
-TTA 시험규정 준용

①TTA 
품질검증

②성과관리기
관 검증

TTA 
품질
검증
결과
서

(80점 
이상)

90점 O

4-1-④

SW 
공인시험 
인증기관 

시험
(DB구조설
계 초안의 
적정성)

①측정항목
-R&D 관련 요구사항 반영의 
적정성
-요구사항 분석에 따른 
DB구축항목 선정의 적정성
-시스템 아키텍처 분석의 
적정성
-데이터 모델링의 적정성
-데이터 포맷의 적절성
②측정방법
-TTA 시험규정 준용

①TTA 
품질검증

②성과관리기
관 검증

TTA 
품질
검증
결과
서

(80점 
이상)

94점 O

5-1-① 분석의 
적절성

①측정항목
-데이터 수집방법의 적절성
-데이터 추출방법의 적절성
-패턴추출 알고리즘의 
적절성

①전문학회전
문가 검증

②성과관리기
관 검증

보고
서 
1부
(80점 
이상)

89점 O

2차년
도

1-1-①

운전자 
상태 

정의에 
대한 

적절성

①측정항목 
-고려된 인적 요인의 적절성
-상태 정의의 적절성
-상태분류의 적절성
②측정방법 
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
워크샵을 통한 
운전자 상태 
정의에 대한 
적절성 평가 

80점 
이상 93점 O

1-1-② 수집된 ①측정항목 ①전문학회전 p-valu p- O
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데이터의 
정규성 
검정

-수집된 심리/생리 신호의 
정규성
②측정방법 
-실험을 통한 데이터 수집 
및 통계 분석

문가 검증
②통계분석 
결과 p-value 
(0.05이상)로 

검증

e 0.05 
이상

value < 
0.0001

1-1-③

운전자 
상태별 
수량화 
모델  

적합도

①측정항목 
-운전자 상태별 수량화 모델 
적합도
②측정방법 
-회귀분석  

①전문학회전
문가 검증
②통계분석 

결과 R-square 
값과 p-value 
(0.05이하)로 

검증

R-squ
are 
0.7 
이상

0.98 O

2-1-①
구조설계 

기능 
반영율

①측정항목
-구조설계 대비 상세설계 
비교
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 
구조설계 기능 
반영률 검증 

80% 
이상 88점 O

2-1-②
시스템요구

사항 
반영율

①측정항목
-시스템 요구사항 대비 
시스템 동작 비교
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 

ISO9001 
프로세스 
품질검증

80% 
이상 92점 O

2-1-③ 알고리즘 
적합도

①측정항목
-주관적 준비도와 알고리즘 
예측성능 비교
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 
패턴매칭 

정확도 검증

패턴 
매칭 
정확
도 
70% 
이상

93점 O

2-1-④

운전자 
행동 

모델의 
정확성

①측정항목
-예측 정확도 분석
-런타임 분석
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 
예측정확도 

검증

80점 
이상 95점 O

2-1-⑤ 테스트 
적합도

①측정항목
-ISO/IEC/IEEE 29119 기준 
준용
②측정방법
-SW 테스트 전문가 평가

①전문가 
평가를 통한  
테스팅 및 
결과 확인

80점 
이상 100점 O

3-1-① 비교 
실험수

①측정항목
-실험 수 확인
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 
실험 수 검증

3종 
이상 99점 O

3-1-② 비교 
실험수

①측정항목
-실험 수 확인
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 
실험 수 검증

3종 
이상 99점 O

3-1-③
시스템 

요구기능 
반영율

①측정항목
-시스템 요구사항 대비 
기능도출 비교
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①ISO9001 
프로세스 
품질검증

80% 
이상 95점 O

3-1-④ 테스트 
적합도

①측정항목
-ISO/IEC/IEEE 29119 기준 

①전문가 
평가를 통한  

80점 
이상 99점 O
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준용
②측정방법
-SW 테스트 전문가 평가

테스팅 및 
결과 검증

3-1-⑤

업데이트 
알고리즘의 

적용 
적합성

①측정항목
-정확도 분석
-런타임 분석
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 
업데이트 

알고리즘의 
정확도 검증

80점 
이상 80점 O

4-1-①
비교 

알고리즘 
수

①측정항목
-알고리즘 수 확인
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 
알고리즘 수 

검증

4종 
이상 4종 O

4-1-② 예측모델의 
적절성

①측정항목
-4종 이상의 알고리즘 선택
-예측성능 비교
②측정방법
-전문가 평가(전문학회, 
워크샵, 평가위원회 구성)

①전문가 
평가를 통한 
예측모델의 
적절성 검증 

80점 
이상 90점 O

3차년
도

1-1-①
운전자 

프레임워크
의 적절성

①측정항목  
-개발된 운전자 
프레임워크의 적절성
②측정방법
-전문가평가(5명)

-전문가 
평가를 통한 

검증

80점 
이상 90.3 O

1-1-②

인지모델 
기반 

제어권 
전환의 
적합도 
평가

①측정항목  
-모델예측값과 실험데이터간 
회귀분석을 통한 R-square값
②측정방법
-통계분석

-통계분석
-R-square
(결정계수) 

값과 p-value 
(0.05이하)로 

검증

 R-sq
uare 
0.7 
이상 

0.81 O

2-1-①
레벨별 

대표 NDRT 
종류

①측정항목
-레벨별(2,3) NDRT 
②측정방법
-레벨별 대표 NDRT 확인
-레벨별 NDRT/운전준비도 
상관관계식 확인 

-
특허출원명세
서 확인을 통한 

검증

3개 
이상 5개 O

2-1-②
인식 

기술의 
정확도

①측정항목
-실험 데이터기반 Activeness 
인식 알고리즘의 정확도 
비교
②측정방법
-저부하 상태에서 알고리즘 
인식률 비교측정

-
특허출원명세
서 확인을 통한 

검증

80% 
이상 83.1% O

2-1-③ 알고리즘 
적합도

①측정항목
-주관적 운전준비도와 
운전준비도 산출 알고리즘 
성능 비교
②측정방법
-주관적 설문과 알고리즘 
결과 비교

-
특허출원명세
서 확인을 통한 

검증

패턴 
매칭 
정확
도 8
0% 
이상

83.3% O

2-1-④
통합시스템 
설계모듈개

수

①측정항목
-입력 3종(인지모델, 운전자 
패턴모델, 환경모델)
-출력 1종 이상
②측정방법
-특허출원명세서 및 

-
특허출원명세

서/
시스템설계서 
확인을 통한 

검증

입출
력 4
종 

이상

4종 O
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시스템설계서 상 모듈 확인 

2-1-⑤

운전자 
행동 

모델의 
정확성

①측정항목
-예측 정확도 분석
-런타임 분석
②측정방법
-전문가 평가

-전문가 
평가를 통한 
예측 정확도 

검증

80% 
이상 95% O

2-2-① 테스트 
적합도

①측정항목
-요구기능 반영률(90%이상), 
실시간성(2초이내)
②측정방법
-요구사항정의서 기준 
기능구현 확인
-테스트 로그 확인

-요구사항 
정의서의 
요구기능 

반영률 확인을 
통한 검증
-SW 모듈 

테스트 결과 
확인을 통한 
실시간성 검증

90%
이상
/

2초
이내

100%
/

0.6초
O

2-2-② 테스트 
적합도

①측정항목
-요구기능 반영률(90%이상), 
실시간성(2초이내)
②측정방법
-요구사항정의서 기준 
기능구현 확인
-테스트 로그 확인

-요구사항 
정의서의 
요구기능 

반영률 확인을 
통한 검증
-SW 모듈 

테스트 결과 
확인을 통한 
실시간성 검증

90%
이상
/

2초
이내

100%
/

0.6초
O

2-2-③ 테스트 
적합도

①측정항목
-요구기능 반영률(90%이상), 
실시간성(2초이내)
②측정방법
-요구사항정의서 기준 
기능구현 확인
-테스트 로그 확인

-요구사항 
정의서의 
요구기능 

반영률 확인을 
통한 검증
-SW 모듈 

테스트 결과 
확인을 통한 
실시간성 검증

90%
이상
/

2초
이내

100%
/

0.2초
O

3-1-① 유효 분석 
실험수

①측정항목
-분석 실험 수 확인
-분석방법의 적절성
②측정방법 : 유효분석수 
(P값<0.05) 확인 

-
실험결과보고
서 확인을 통한 

검증

3종 
이상 3종 O

3-1-② 유효 분석 
실험수

①측정항목
-분석 실험 수 확인
-분석방법의 적절성
②측정방법 : 유효분석수 
(P값<0.05) 확인 

-
실험결과보고
서 확인을 통한 

검증

3종 
이상 3종 O

3-1-③
인적요인 
가이드라인
의 적절성

①측정항목
-내용의 적절성
②측정방법 : 전문가 평가

-전문가 
평가를 통한 

검증
(연구단포함)

80점 
이상 92.7점 O

4-1-①
고도화 

활용변수
종류 수

①측정항목
-주행안전판단활용 
알고리즘변수(행동, 환경, 
주행) 
②측정방법
-판단알고리즘 설계 확인

-
특허출원명세
서  확인을 
통한 검증

행동
변수 
3종 
이상
환경
변수 
3종 
이상
주행
변수 
7종 
이상

3종
/

6종
/

7종

O

4-1-②
알고리즘의 
개인화 
적합도 

①측정항목
-알고리즘의 운전자 분류 
정확도
②측정방법 : 시뮬레이터 
데이터 기반 정확도 검증

-게재논문내용 
확인을 통한 

검증

80점 
이상 98.9 O

4-1-③
알고리즘 

대비 
상호비교

①측정항목
-알고리즘 정확도

-게재논문내용 
확인을 통한 

검증

10% 
이상 11.3% O
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②측정방법 : 시뮬레이터 
데이터 기반 정확도 검증

4차년
도

1-1-①
모델 

알고리즘의 
적합도

①측정항목
-모델 알고리즘의 적합도
②측정방법
-실험데이터 비교분석

알고리즘과 
실험데이터 
비교 분석을 
통한 검증

80% 
이상 84% O

1-2-①

인지 
모델의 
적합성 
평가

①측정항목
-인지 모델의 적합성 
②측정방법
-통계분석

모델 예측값과 
실험 데이터 간 
통계분석을 
통한 검증

R-squ
ared > 
0.7

0.74 , 
0.76

O

1-3-① 활용 결과 
표시 개수

①측정항목
-활용 결과 표시 개수 
②측정방법
-S/W 테스트

S/W 테스트를 
통한 검증

3개 
이상 3개 O

2-1-①

분석된 
제어권전환 
능력 지표 

수

①측정항목
-분석된 제어권전환 능력 
지표 수
②측정방법
-결과 보고서 확인

결과보고서 
확인을 통한 

검증

5종 
이상 5종 O

2-2-①

 
실험데이터 

기반 
알고리즘 
정확도

①측정항목
-알고리즘 정확도
②측정방법
-학회발표자료 확인

학회발표자료 
확인을 통한 

검증

80% 
이상 87.2% O

2-3-①

실험데이터 
기반 

알고리즘 
정확도

①측정항목
-알고리즘 정확도
②측정방법
-학회발표자료 확인

학회발표자료 
확인을 통한 

검증

80% 
이상 98.6% O

2-4-①

실험데이터 
기반 

알고리즘 
정확도

①측정항목
-알고리즘 정확도
②측정방법
-학회발표자료 확인

학회발표자료 
확인을 통한 

검증

80% 
이상 98.1% O

2-5-①

실험데이터 
기반 

알고리즘 
정확도

①측정항목
-알고리즘 정확도
②측정방법
-학회발표자료 확인

학회발표자료 
확인을 통한 

검증

80% 
이상 81.8% O

2-6-① 테스트 
적합도

①측정항목
-요구기능 반영률
-실시간성
②측정방법
-요구사항 정의서 기준 기능 
구현 확인
-테스트 로그 확인

-요구사항 
정의서의 
요구기능 

반영률 확인을 
통한 검증

- SW 테스트 
결과 확인을 
통한 실시간성 

검증

90% 
이상
/

2초 
이내

100% / 
0.001초

O

2-7-① 테스트 
적합도

①측정항목
-요구기능 반영률
-실시간성
②측정방법
-요구사항 정의서 기준 기능 
구현 확인
-테스트 로그 확인

-요구사항 
정의서의 
요구기능 

반영률 확인을 
통한 검증

- SW 테스트 
결과 확인을 
통한 실시간성 

검증

90% 
이상
/

2초 
이내

100% / 
0.001초

O

2-8-① 테스트 
적합도

①측정항목
-요구기능 반영률
-실시간성
②측정방법
-요구사항 정의서 기준 기능 
구현 확인
-테스트 로그 확인

-요구사항 
정의서의 
요구기능 

반영률 확인을 
통한 검증

- SW 테스트 
결과 확인을 
통한 실시간성 

검증

90% 
이상
/

2초 
이내

100% / 
0.001초

O

2-9-① 테스트 ①측정항목 -요구사항 90% 100% / O
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적합도

-요구기능 반영률
-실시간성
②측정방법
-요구사항 정의서 기준 기능 
구현 확인
-테스트 로그 확인

정의서의 
요구기능 

반영률 확인을 
통한 검증
-SW 테스트 
결과 확인을 
통한 실시간성 

검증

이상
/

2초 
이내

0.001초

3-1-①
인적요인 
가이드라인
의 적절성

①측정항목
-인적요인 가이드라인의 
적절성
②측정방법
-전문가평가(5인)

자체 평가 및 
전문가 평가를 
통한 검증

80점 
이상 90점 O

3-2-①
가이드라인 
설명회 
개최수

①측정항목
-설명회 개최건 수 
②측정방법
-가이드라인 설명회 회의록 
확인

가이드라인 
설명회 회의록 
확인을 통한 

검증

2회 
이상 2회 O

4-1-①

주행시나리
오별 

분석사례 
수

①측정항목
-분석사례 수 
②측정방법
-결과 보고서 확인

결과 보고서 
확인을 통한 

검증

4건 
이상 5건 O

4-2-①
분석된 

주행 안정 
요인 수

①측정항목
-안정요인 수 
②측정방법
-결과 보고서 확인

결과 보고서 
확인을 통한 

검증

10종 
이상 11종 O

4-3-①

실험 
데이터 
기반 

알고리즘 
정확도 
향상률 

①측정항목
-알고리즘 정확도 향상률 
②측정방법
-실험데이터 비교분석

학회발표자료 
확인을 통한 

검증

5% 
이상 9% O

달성여부 표시의미 - O : 달성 / △ : 진행 중 / X : 미달성
※ 질적성과 증빙자료는 성과관리기관 기술문서 참조
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■ 3세부

년도
추진목표

질적목표 특정 및 검증방법 목표 달성 내용 달성여부

1차년도

1-1-① 국내외 법령 및 연구 사례 분석의 적절성 ①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점 이상) 80 O

1-1-② 자동차관리법 개정안 초안의 타당성 ①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점이상) 80 O

1-2-③ 공공서비스 제공을 위한 현황분석 및 기반 
요소 수집의 적절성

①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점 이상) 95 O

2-1-① 사고 관련 국내외 책임 법제분석 및 
책임소재 쟁점 기반요소 수집의 적정성

①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점 이상) 80 O

2-1-② 윤리적 쟁점별  사례분석 및 기반요소 
수집의 적정성

①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점 이상) 80 O

2-1-③  윤리인식 분석 및 평가의 적정성 ①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점 이상) 80 O

2-1-④
Open Platform의 유용성 및 

윤리국제비교연구 쟁점 기반요소수집의 
적정성

①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

Open Platform
사이트/
보고서 

확인 O

3-1-①
기술적 적정수용성 확보를 위한 조사 및 
사회경제적 가치분석 시나리오 작성의 

적정성

①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점 이상) 80 O

3-1-② 기술단계별 이용자 관점 수용성 조사 및 
영향 요인모델의 적합도

①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증
③R-square (결정계수) 

값과 p-value 
(0.05이하)로 검증

R-square 0.5 이상 0.5이상 O

3-1-③ 자율차인식(과신/불신) 쟁점별 분석 및 
기반요소 적정성

①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점 이상) 80 O

4-1-① 국내외 기준에 대한 현황분석의 적정성 ①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증

보고서 1부
(80점 이상) 80 O

4-1-② 산업계 안전기준 요구사항의 적절성 ①전문학회전문가 검증
②성과관리기관 검증 보고서 1부 확인 O

2차년도

1-1-①
법적 쟁점의 
분석 및 

평가의 적합성

전문가 
평가를 통한 

검증 
80점 이상 92 O

1-1-②

자동차관리법 
조문별 
개정안의 
타당성

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 91 O

1-1-③
법령별 쟁점
기반요소의 
적절성

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 92 O

1-1-④
법령별 쟁점
기반요소의 
적절성

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 93 O

1-2-① 기반요소의 적정성
전문가 

평가를 통한 
검증

80점 이상 91 O

1-2-② 공공서비스 제공 1차 초안의 적정성
전문가 

평가를 통한 
검증

80점 이상 99 O

2-1-①

자율주행레벨
차량 단계별 
사고책임구조
의 타당성

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 93 O

2-1-②

사고 책임소재 
관련 간담회 
개최목적 
달성도

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 93 O

2-1-③

책임소재 관련 
1차 법률 
개정안의 
타당성

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 92 O
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년도
추진목표

질적목표 특정 및 검증방법 목표 달성 내용 달성여부

2-2-①
선행연구 

고찰의 적합성

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 93 O

2-2-② 모형적합도

전문가 
평가를 통한 
검증(p-valu

e (0.05이하)로 
검증)

p-value <0.05 대체 O

2-2-③

자율주행자동
차 관련 

윤리가이드라
인 1차 초안의 

타당성

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 92 O

2-3-① 플랫폼 이용자 
만족도

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 89 O

2-3-② 국제합의 
방향의 적절성

전문가 
평가를 통한 

검증
80점 이상 90 O

3-1-①

적성 수용성 
요소 및 

체크리스트의 
적합성

전문가 
평가를 통한 
설문조사 및 
통계분석결과 

확인

80점 이상 91 O

3-1-②
운전자/경험자 

기술수용성  모델의 적합

전문가 
평가를 

통한R-squa
re) 값과 
p-value 

(0.05이하) 
검증

R-square 0.5 
이상 88 O

3-1-③

운전자 
과신/불신 해소 
방안 도출의 

적절성

전문가 
평가를 

통한R-squa
re) 값과 
p-value 

(0.05이하) 
검증

80점 이상 93 O

3-1-④
튜토리얼 

프로토타입의 
활용성

전문학회전문
가 검증

80점 이상 93 O

4-1-① 추진전략의 
적절성

전문가 
평가를 통한 
설문조사 및 
통계분석결과 

확인

80점 이상 93 O

4-1-② 세미나 개최 목적 달성도
전문가 

평가를 통한 
검증

80점 이상 80 O

4-1-③
국제표준/기준/
특허 조사 

범위의 적절성

전문가 
평가를 통한 
설문조사 및 
통계분석결과 

확인 

80점 이상 88 O

3차년도

1-1-①

자동차관리법 

조문별 

개정안의 

타당성

전문가검증

(국토부 

담당자포함)

80점 이상 95점 O

1-1-②
 법령 분석의 

적절성

전문가검증

(국토부 

담당자포함)

80점 이상 94점 O

1-1-③ 개최건수
개최결과보고서 

확인
1건 1건 O

1-1-④ 법령 분석의 전문가검증 80점 이상 93점 O
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년도
추진목표

질적목표 특정 및 검증방법 목표 달성 내용 달성여부

적절성

1-2-①
동향 및 

사례분석 수

사례적용 수 

확인 후 검증

 사례적용 수 

3개 이상 
3개 O

1-2-②

법적 대안의 

적절성

검토회의 

개최 수

회의결과보고서 

확인 후 검증
3회 이상 3회 O

1-2-③

공공서비스제

공 

2차초안의 

적정성

전문가 평가를 

통한 

검증(국토부 

관련부서 

담당자 포함)

80점 이상 91점 O

2-1-①

윤리적 

평가지표의 

적절성

전문가 검증 80점 이상 93점 O

2-1-②
윤리가이드라

인의 타당성
전문가 검증 80점 이상 92점 O

2-2-①

Open 

Platform 

의견참여자 

수

의견참여자 수 

평가를 통한 

검증

50명 이상 50명 O

2-2-②

Open 

Platform 

홍보

연계 채널 

수

의견참여자 수 

평가를 통한 

검증

10개 이상 10개 O

2-2-③ ISO TC241

ISO 

웹사이트에서 

제안 내용 및 

결과 확인을 

통한 검증

제안
ISO에 제안 이메일 

내용 확인
O

3-1-①

기술단계별 

사고책임구조

의 타당성

전문가검증 80점 이상 95점 O

3-1-② 개최건수

개최결과보고서 

확인을 통한 

검증

1건 1건 O

3-1-③

책임소재 

관련 2차 

법률 

개정안의 

타당성

전문가검증

(국토부 

담당자포함)

80점 이상 95점 O

4-1-①

수용성 

요소의 

적합성

전문가검증 80점 이상 93점 O

4-1-②

튜토리얼 

프로토타입의 

매체별 활용 

수 

매체 종류별 

활용 수 

확인을 통한 

검증

10개 이상 10개 O

4-1-③
운전자/경험

자 기술수용성 모델의 적합도

R-square값으

로 검증

유사 R-square 

0.2 이상
0.45 O

4-1-④
기술적 

수용성 정책 
전문가검증 80점 이상 91점 O
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년도
추진목표

질적목표 특정 및 검증방법 목표 달성 내용 달성여부

가이드의 

활용성

5-1-①

추진방향 

도출의 

적절성

전문가검증

(국토부 

관련부서 

담당자 포함)

80점 이상 91점 O

5-1-② 신·구조문대비표 작성

전문가검증

(국토부 

관련부서 

담당자 포함)

안전기준전항목 91점 O

5-1-③ 세미나 개최목적 달성도 전문가검증 80점 이상 92점 O

4차년도

1-1-① 사전적 입법평가의 적절성
전문가평가 결과를 

통한 검증
80점 이상 94.5점 O

1-1-1② 법령 분석의 적절성
전문가평가 결과를 

통한 검증
80점 이상 95점 O

1-1-③ 개최건수
개최결과보고서 

확인을 통한 검증
1건 1건 O

1-2-① 대안 도출의 적절성
전문가평가를 통한 

검증
80점 이상 95.36 O

1-2-②
법적 대안의 적절성

검토회의 개최 수

회의결과보고서 

확인 후 검증
3회 이상 3건 확인 O

1-2-③
공공서비스제공 법률(안)의 

적정성

전문가평가를 통한 

검증
80점 이상 94.4 O

2-1-① 윤리가이드라인 최종안의 타당성
전문가평가를 통한 

검증
80점 이상 96.3점 O

2-1-②
윤리가이드라인 검토회의 개최건 

수

개최결과보고서 

확인을 통한 검증
1건 2건 O

2-2-① Open Platform 의견참여자 수
의견참여자  수 

확인을 통한 검증
50명 이상 61명 O

2-2-② 조사대상국 수
조사결과 보고서 

확인을 통한 검증
2개국 이상 2개국 O

2-2-③ ISO TC241 지원결과

국내(안) 제시 

여부 및 제시 

내용과 표준 WD 

반영

여부 확인

제안 완료 O

3-1-①
기술단계별 사고책임구조의 

타당성

전문가평가를 통한 

검증
80점 이상 94.2점 O

3-1-② 개최건수
개최결과보고서 

확인을 통한 검증
1건 1건 O

3-1-③ 법률(안)의 최적화 수준
전문가평가를 통한 

검증
80점 이상 94.5점 O

4-1-①
기술적 수용성 정책 가이드의 

활용성

전문가평가를 통한 

검증

80점

이상
94.2 O

4-1-②
운전자/경험자 기술수용성  

모델의 적합도

매체 종류별 활용 

수 확인을 통한 

검증

유사 R-squared 

0.2 이상
확인 O

4-1-③ 모델 적합도
R-squared 값으로 

검증

유사 R-squared 

0.2 이상
대체 O

5-1-① 로드맵 방향과 전략의 적절성
전문가평가를 통한 

검증

80점

이상
94.5 O

5-1-② 세미나 개최 목적 달성도
전문가평가를 통한 

검증

80점 

이상
93.12 O
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■ 4세부

년도 질적목표 측정방법 검증방법 목표 결과 달성여부

2차
년도

1-1-①
요구사항 

수집 수준

① 측정항목
- 제어권 전환 안전성 요구사항
- 제어권 전환 기술적 요구사항
- 제어권 전환 법적 요구사항
② 측정방법
- 전문가평가
(전문학회, 워크샵, 평가위원회 구성)

①측정항목에 
대한 

전문가평가 
후 결과 확인

85점 
이상

90점 O

1-1-②

제어권 

전환 

파일럿 

F.O.T  

방법론 

개발의 

적절성

① 측정항목
- 제어권 전환 안전성 요구사항
- 제어권 전환 기술적 요구사항
② 측정방법: 전문가 평가

①전문학회
전문가 검증

자동차 
제작사 
등 

관계기
관 
10개 
이상

11개 O

1-2-①

국제기준 

동향의 

반영도

① 측정항목
- 국제기준 자료수집의 적절성
- 국제기준 현황조사 등
- 측정대상의 양적 적절성
(자동차 제작사 4건 이상, 
정부관계기관, 10개 이상)
② 측정방법
- 전문가평가
(전문학회, 워크샵, 평가위원회 구성)

①측정항목에 
대한 

전문가평가 
후 결과 확인

80점 
이상

96.6
점

O

1-3-①

Integration 

Device 

작동성

① 측정항목
- 자율주행 시험차 제어기와 
평가플랫폼 간 신호 동기화./일치성 측정
② 측정방법
- CAN신호 측정

① 신호 매칭 
및 Delay 시간 

측정

Signal 
Delay 
20ms 
이하

8ms O

1-4-①

 시스템 

해제 및 

작동 

시나리오 

수준

① 측정항목
- 개발차량 구축 후 차량거동 
및 안전성에 이상 없을 것 
- 차량 개조 후 기존 차량 시스템 
문제 없을 것
② 측정방법
- 실차주행 시험(10회)

① 
측정항목에 
대한 연구단 
전문가평가 

후 결과 확인

80점 
이상

85점 O

1-4-②

자율주행 

종방향 

시스템 해제 

및 작동 

시나리오 

작동성

① 측정항목
- 종방향 제어시스템 원격 
해제/작동 시험
② 측정방법
- 실차주행 시험(공로 및 
Proving ground)

① 종방향 
제어시스템 

원격 
해제/작동 
시험결과 

확인

100%
(10회 
만족/
10회 
시험)

100% O

1-4-③

자율주행 

횡방향 

시스템 해제 

및 작동 

시나리오 

작동성

① 측정항목
- 횡방향 제어시스템 원격 
해제/작동 시험
② 측정방법
- 실차주행 시험(공로 및 
Proving ground)

① 횡방향 
제어시스템 

원격 
해제/작동 
시험결과 

확인

100%
(10회 
만족/
10회 
시험)

100% O

2-1-①

모니터링 

방법의 

적절성

① 측정항목
- 모니터링 방법의 적절성
② 측정방법
- 연구기관 설문

① 연구기관 
설문조사 

결과

80점 
이상

86점 O
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2-1-②

성과분석 

방법의 

적절성

① 측정항목
- 성과분석 방법의 적절성
② 측정방법
- 연구기관 설문

① 연구기관 
설문조사 

결과

80점 
이상

84점 O

2-1-③
사용자 

만족도

① 측정항목
- 사용편의성, 정보품질, 서비스지원
② 측정방법
- 연구기관 설문

① 연구기관 
설문조사 

결과

80점 
이상

85점 O

3차
년도

1-1-①

평가플랫폼 

임시운행허

가 획득

①측정항목
-공로시험을 위한 
자율주행자동차 임시운행 허가
②측정방법 : 임시운행허가서 확인

운행허가증 
확인

2건 2건 O

1-2-①

국제기준 

동향의 

반영도

①측정항목
-국제기준 자료수집의 적절성
-국제기준 현황조사 등
②측정방법 : 전문가 평가

전문가 검증
80점 
이상

93
(전문가 
5인
평가)

O

1-3-①

Integration 

Device

작동성

①측정항목
-자율주행 시험차 제어기와 평가플랫폼 
간 신호 동기화/일치성 측정
②측정방법ㄴ
-성공률 측정

시험결과보고서 

100%
(10회 
성공/
10회 
시험)

100% O

1-3-②

자율주행 

기능정지 

작동성

①측정항목
-자율주행 시험차 제어기와 평가플랫폼 
간 신호 동기화/일치성 측정
②측정방법
-성공률 측정

시험결과보고서

100%
(10회 
성공/
10회 
시험)

100% O

1-4-①

인증용  

시나리오  

주행시험 

성공 여부

①측정항목
-차로유지, cut-in & cut-out, 
정체상황 추종 및 해제, 전방충돌 
방지기능, 최고속도제한기능 
②측정방법
-테스트 종료 후 5개 항목 측정

임시운행 
허가증 확인

5개 
항목 
성공

5개 
항목 
성공

O

1-4-②
별도기록항

목

①측정항목
-자율주행시스템의 작동모드 
확인, 제동장치 및 
가속제어장치의 조종장치 
작동상태, 조향핸들각도, 
자동변속장치조종레버의 위치
②측정방법
-시험결과 확인

임시운행 
허가증 확인

4건 4건 O

2-1-①

성과지표 

점검회의 

개최

①측정항목
-성과지표 점검회의 개최건수
②측정방법
-성과지표 점검회의 개최건수 
1회 확인

성과관리기관 
기술문서 
확인/

결과보고서 
확인

총 
15회

15회 O

2-1-②

전문가 

검증회의 

개최 

①측정항목
-전문가 검증회의 개최건수
②측정방법
-전문가검증회의 개최건수 확인

전문가검증회
의 결과보고서 

확인

기관별 
전문가 
검증회의 
개최 
횟수
전체

20회 O

2-1-③

연구개발 

목표의 

달성도 및 

자체 평가 

①측정항목
-연구기관별 자체평가서 작성 
②측정방법
-연구기관별 자체평가서 작성

연구기관 
연차실적계획서 
/성과관리기관 

기술문서 

15건

4개
세부
(15개
기관)

O
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작성 확인

2-1-④

연구기관 

모니터링 

횟수

①측정항목
-연구기관별 모니터링 개최건 
수 2회 이상
②측정방법
-모니터링 개최건 수 확인

성과관리기관 
기술문서/모니터링 
결과보고서 

확인

30건
이상

30건 O

4차
년도

1-1-①

파일럿 

F·O·.T 

실험 

테스트 

케이스 수

①측정항목
-Σ(운전자 수 × 상황별 
제어권 전환 횟수)
②측정방법
-실험진행 후 운전자 수, 
상황별 제어권전환 수 확인

실험진행 후 
유효테스트 
케이스 수 
확인을 통한 

검증

100건 160건 O

2-1-①

연구기관 

모니터링 

횟수

모니터링 개최 결과 확인

모니터링 
결과보고서 
확인을 통한 

검증

2회 2회 O

2-1-②
전문가 

검증 수행
전문가검증회의 개최결과 확인

성과관리기관 
기술문서 

확인을 통한 
검증

전문가 
검증 
횟수 
전체

10회 △

2-1-③ 편익계산 편익계산 결과 확인

성과관리기관 
기술문서 

확인을 통한 
검증

수행 O O

달성여부 표시의미 - O : 달성 / △ : 진행 중 / X : 미달성
※ 질적성과 증빙자료는 성과관리기관 기술문서 참조
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  (3) 세부 정량적 연구개발성과

  [과학적 성과]

  □ 논문(국내외 전문 학술지) 게재

번호 논문명 학술지명 주저자명 호 국명 발행기관
SCIE 여부

(SCIE/비SCIE)
게재일

등록번호

(ISSN)
기여율

1

Situation Awareness and 

Transitions in Highly 

Automated Driving: A 

Framework and Mini 

Review

Journal of 

Ergonomics
손준우 7 미국

OMICS 

Internatio

nal

비SCI 2017.08.

2

Detection Of Cognitive 

And Visual Distraction

Using Radial Basis 

Probabilistic Neural 

Networks

International 

Journal of 

Automotive 

Technology

Joonwo

o Son, 

Myoung

ouk 

Park

19
대한민

국

Korean 

Society 

of 

Automotiv

e 

Engineers

SCI(E) 2018.10.

3

조건부 

자율주행자동차(Level 

3)의 제어권 전환 

안전성 평가를 위한 

기준 시나리오 개발

Transactions 

of the 

Korean 

Society of 

Automotive 

Engineers

박명옥, 

손준우
27

대한민

국

한국자동

차공학회
비SCI 2019.04.

4

The Effects of 

Distraction Type and 

Difficulty on Older 

Drivers` Performance 

and Behaviour : Visual 

vs. Cognitive

International 

Journal of 

Automotive 

Technology

Joonwo

o Son, 

Myoung

ouk 

Park

22
대한민

국

Korean 

Society 

of 

Automotiv

e 

Engineers

SCI(E) 2021.02.

5

부분 자율주행자동차의 

운전자 모니터링 

시스템 안전기준 

검증을 위한 행동 분석 

–1부-

한국

자동차

안전학회

손준우

37

권

1호

대한민

국
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63

자율주행기술을 

지원하는 일본의 

최근 입법동향과 

시사점

중앙법학
황창근 

외2

제2

2권

제2

호

대한

민국

홍익

대학교
비SCI 2020

64

자율주행과 

민사책임에 관한 

독일에서의 최근 

논의동향

홍익법학
김진우 

외1

제2

1권

제4

호

대한

민국

홍익

대학교
비SCI 2020

65

자율주행자동차의 

사회적 수용성에 

영향을 미치는 

사회경제적 요인

교통연구
조선아

외 1

제2

7권

2호

대한

민국

한국교

통연구

원

비SCI 2020

66

자율주행차 

사고유형으로부터의 

시사점: 미국 

캘리포니아 

자율주행차 

사고자료를 토대로

교통기술

과 정책

김규옥 

외 1

제1

7권 

2호

대한

민국

대한교

통학회
비SCI 2020

67

자율주행차의 안전 

개념 정립과 

안전기준 개선방안 

연구

정보와 

통신

김규옥 

외 1

대한

민국

한국통

신학회
비SCI 2021
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  □ 국내 및 국제 학술회의 발표

번호 회의 명칭 발표자 발표 일시 장소 국명

1

대한인간공학회 2017 추계학술대회

(Experimental design for take-over 

scenarios in automated driving 

considering situation awareness)

박명옥, 

박진우, 

손준우

2017.12.01.
강원도 횡성 

웰리힐리파크
대한민국

2

대한인간공학회 2018 춘계학술대회

(Determination of Basic Take-over 

scenarios for Designing Human 

Factors Experiment in Conditional 

Automated Driving)

박성률, 

박명옥, 

손준우

2018.05.18. 휘닉스 제주 대한민국

3

20th International Conference on HCI

(A Simulator-Based Approach to 

Assess Take-over Performance in a 

Conditionally Automated Vehicle)

Joonwoo Son, 

Sungryul Park, 

Myoungouk 

Park, Jinwoo 

Park, Jihyuk 

Park, Jonghwa 

Kim, 

Youngwon Yun

2018.07.16. Las Vegas, USA USA

4

20th International Conference on HCI

(Driver Drowsiness Detection Using 

EEG Featrures)

Se-Hyeon 

Hwang, 

Myoungouk 

Park, Jonghwa 

Kim, 

Youngwon 

Yun, Joonwoo 

Son

2018.07.19. Las Vegas, USA USA

5

Automotive UI 2019 Conference

(Naturalistic Driver Behaviour 

Analysis for a Benchmark of Driver 

State Monitoring System 

Requirements)

Myoungouk 

Park, 

Myung-Su 

Lee, Jae-Kon 

Shin, Joonwoo 

Son

2019.09.23.
Utrecht, 

Netherlands 
네덜란드

6

한국감성과학회 2020 추계학술대회

(자율주행 제어권 전환 상황이 

생리신호에 미치는 영향)

박명옥, 

손준우
2020.11. 한밭대 대전 대한민국

7
자율주행자동차 제어권 전환 

심층연구를 위한 DVI DB 구축
이영석 2017.12

강원도 횡성 

웰리힐리파크
대한민국

8

2018 대한인간공학회 춘계학술대회 

(자율주행자동차(SAE 2,3) 인적요인 

연구지원을 위한 DB설계)

이영석 2018.05.17 제주도 대한민국

9
18th International Conference on 

Control, Automation and Systems
오영달 2018.10.17 강원도 평창 대한민국

68

Drivers’ Awareness, 

Knowledge, and Use 

of Autonomous 

Driving Assistance 

System(ADAS) and 

Vehicle Automation

AAAI

Jason 

Millar, 

Ajoung 

Moon 

외 

외국 AAAI 비SCI 심사중

69

Socio-Economic 

Factors Affecting 

Social Acceptance of 

Autonomous Vehicles 

in Korea

ITS 학회
조선아 

김규옥

대한

민국

한국ITS 

학회
비SCI 심사중
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10

AutomotiveUI 2019 (A Study of 

drivers’ characteristics on 

responses to take-over requests 

regarding autonomous vehicle in 

Highway)

이예쁜ㆍ이영

석ㆍ정창현 
2019.09.22 Utrecht 네덜란드

11

2019 자동차공학회 추계학술대회 

(레벨3 자율주행자동차의 

운전자차량인터렉션 연구를 위한 

실제도로 기반 평가환경 개발)

이영석ㆍ이예

쁜ㆍ정창현 
2019.11.20 경주 대한민국

12
20th International Conference on 

Human-Computer Interaction

윤한나, 

이지원, 

양희동, 

양지현

2018.07.19 라스베가스 미국

13

AutomotiveUI 2019 

(How Do Humans Respond When 

Automated Vehicles Request an 

Immediate Vehicle Control 

Take-Over?)

백수진, 

양지현

2019.09.22.-2

5
Utrecht 네덜란드

14

Analysis of Disengagement Reports 

for Autonomous Driving Submitted to 

U.S. California DMV

김성래, 

윤한나, 

이지원, 

양지현

2017.12.01
강원도 횡성 

웰리힐리파크
대한민국

15

2019 자동차공학회 춘계학술대회 

(운전자 반응을 고려한 Level 3 

부분자율주행차량의 제어권 전환 

알림 방법 연구)

이지원, 

윤한나, 

김재원, 

백수진, 

양지현 

2019.05.09 제주 대한민국

16

2020 자동차공학회 추계학술대회 

(자율주행시스템 고장 및 분기로 

진출 상황 제어권 전환 알림방법 

연구)

홍사라, 

심호융, 

양지현

2020.11.20 제주 대한민국

17
자율주행자동차 제어권전환 상황 

단일 모달리티 기반 알림방법론
윤한나 2018 제주 대한민국

18

2017 한국ITS학회 추계학술대회

(제어권 전환 요청 시 운전자의 

대응불가 상황에 대한 자율주행차의 

대응 방안 제시)

박성호 2017.10.20 광운대학교 대한민국

19

2018년 한국ITS학회 춘계학술대회

(자율주행차량의 안전한 차량 

추종을 위한 정지시거와 RSS 

모형의 

안전거리 비교)

박성호 2018.04.20 제주한라대학교 대한민국

20

2018년 한국ITS학회 추계학술대회

(가상주행시험장치를 이용한 

고속도로

본선에서의 자율주행자동차

제어권 전환 소요시간 분석)

박성호 2018.11.02 경성대학교 대한민국

21

2018년 한국ITS학회 추계학술대회

(자율주행자동차의 제어권전환

안정화 시간 분석 방안 고찰)

박성호 2018.11.02 경성대학교 대한민국

22

2019년 한국ITS학회 추계학술대회

(도로의 기하구조와 기상요소가 

자율주행자동차 제어권전환 시간에

미치는 영향 분석)

박성호 2019.11.15 세인트존스호텔 대한민국

23

2019년 한국ITS학회 추계학술대회

(자율주행차의 라이다 데이터를 

이용한 고속도로 밀도 추정 연구)

박성호 2020.11.20 제주한라대학교 대한민국

24 교통사고자료 분석을 통한 정하림 2017.10.20 광운대 대한민국
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자율주행자동차 제어권 전환 안전성 

평가 시나리오 개발

25

Analysis of Takeover Time for 

Autonomous Vehicle on a Freeway 

Using a Driving Simulator,

박성호 2019

Suntec Singapore 

Convention & 

Exhibition Centre

싱가포르

26

Development of evaluation 

technology for takeover safety and 

social acceptance of autonomous 

vehicle

윤용원 2017.12.1 2017.12.1
강원도 횡성 

웰리힐리파크

27

자율주행자동차년도 제어권전환 

안전성 평가기준 개발을 위한 

가상주행시험장

김종화 2017.12.1
강원도 횡성 

웰리힐리파크
대한민국

28

Analysis of drivers behavior on 

warning signals for take-over of 

automated 

김종화 2019
강원도 횡성 

웰리힐리파크
대한민국

29

자율주행차 제어권전환 평가 

시나리오 구성을 위한 국내 

고속도로 실사고 영상분석 연구

박요한 2017
강원도 횡성 

웰리힐리파크
대한민국

30

Analysis of Real-World Crash Data in 

Highway Accidents for the AV Safety 

Evaluation Scenario

박요한 2018 MADRID 스페인

31

자율주행 평가시나리오를 위한 

고속도로 실사고영상 기반 사고 

상황 심층 분석

박요한 2019 서울 대한민국

32
자율주행 데이터 저장장치 

기록항목에 관한 연구
박요한 2019 제주 대한민국

33

Multimodal Displays for Take-over in 

Level 3 Automated Vehicles while 

Playing a Game

전명훈 2019 Glasgow UK

34

Takeover and Handover Requests 

using Non-Speech Auditory Displays 

in Semi-Automated Vehicles

Kutchek 2019 Glasgow UK

35

ICAD 2017 Workshop Proposal on 

“New Opportunities for Auditory 

Interactions in Highly Automated 

Vehicles

전명훈 2017
펜실베니아 

주립대학교
미국

36

CONSIDERATIONS FOR SOUND 

DESIGN IN HIGHLY AUTOMATED AND 

HYBRID VEHICLES

전명훈 2017
펜실베니아 

주립대학교
미국

37

Blueprint of the Auditory Interactions 

in Automated Vehicles: Report on 

the Workshop and Tutorial, Adjunct 

Proceedings of the 9th International 

ACM Conference on Automotive User 

Interfaces and Interactive 

전명훈 2017 Oldenburg 독일

38
 Auditory Displays for Take-over in 

Semi-Automated Vehicles
전명훈 2018

토론토

쉐라톤 센터 

토론토

캐나다

39

How Do Angry Drivers Respond to 

Emotional Music? A Comprehensive 

Perspective on Assessing Emotion, 

Journal on Multimodal User 

Interfaces

전명훈 2018

토론토

쉐라톤 센터 

토론토

캐나다

40

Experimental Design for the Visual 

Modality of highly Automated 

Vehicles in Take-Over Request,

이옥근 2019 Utrecht 네덜란드

41

12th International Conference on 

Automotive User Interfaces and 

Interactive Vehicular 

Sanghavi, H., 

Zhang, Y., & 

Jeon, M.

21 

SEPTEMBER 

2020

Virtual 

Conference

Virtual 

Conference
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Applications(Effects of Anger and 

Display Urgency on Takeover 

Performance in Semi-automated 

Vehicles)

42
자율주행차의 제어권 전환에서 

환경요인이 미치는 영향 분석
박성호 2021 서울, 이화여대 대한민국

43

실도로에서 레벨 3 

자율주행자동차의 제어권 전환 

요청시 운전자의 반응 특성 연구

이영석 2021 서울, 이화여대 대한민국

44
부분자율주행차량의 

제어권 전환 알림방법 가이드라인
홍사라 2021 서울, 이화여대 대한민국

45
자율주행자동차 제어권 전환 평가를 

위한 표준화된 NDRT 사례
김종화 2021 서울, 이화여대 대한민국

46
자율주행자동차[SAE 레벨 2,3 ] 

기반 인적요인 심층연구 
윤대섭 2017 대한민국

47

Feedback frequency effect on 

performance time in dynamic 

decision making task, 2017 Human 

Factors and Ergonomics Society 

Annual meeting, Human Factors and 

Ergonomics Society

최낙경, 

명노해
2017 텍사스 미국

48

Individual Stable Driving Pattern 

Analysis for Evaluating a Driver 

Readiness in the Autonomous Driving 

Level 2 and 3, ICTC 2018

이민석 2018 제주 대한민국

49

자율 주행자동차의 제어권 전환시 

운전준비도 평가를 위한 개별 

운전자의 안정 주행 패턴 분류, 

2018 대한산업공학회 추계학술대회

박진혁 2018 서울 대한민국

50

Transitions from Autopilot to Manual 

Control in Highly Automated Driving: 

Cognitive Simulations, CAVS 2018

김우진 2018 시카고 미국

51

Sensor Selection Frameworks for 

Practical DSM in Level 3 Automated 

Vehicles, ICTC2018

김우진 2018 제주 대한민국

52

Take-over performance analysis 

depending on the drivers’ 

non-driving secondary tasks in 

automated vehicles, ICTC2018

김정숙 2018 제주 대한민국

53

Design of Driver Readiness 

Evaluation System in Automated 

Driving Environment, ICTC2018

김현숙 2018 제주 대한민국

54

운전자 가용 인지를 위한 수량화 

연구: 운전자 가용 인지 도출을 

위한 행동 분석, 

2018대한인간공학회추계학술대회

윤용덕 2018 제주 대한민국

55

A study on the  Effects of Providing 

Situation Awareness Information for 

the Control  Authority Transition of 

Automated Vehicle, ICTC 2019

김현숙 2019 제주 대한민국

56

Effectiveness of subjective 

measurements of driver's status in 

automated driving

김정숙 2018 시카고 미국

57

An Analysis of  Transition 

Characteristics of Driver Control 

Authority according to NDRT Type

(FAST-zero) 2019

김현숙 2019 버지니아 미국

58
The Effect of  Takeover Lead Time 

on Driver Workload
윤용덕 2019 시애틀 미국
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59

A study on the effects of providing 

situation awareness information for 

the control authority transition of 

automated vehicle, ICTC2019

김현숙 2019 제주 대한민국

60

 A study on the control authority 

transition characteristics by driver 

information (CSCI) 2019

김현숙 2019 미국 미국

61

A study on the Driver's Response 

Performance according to Modality  

of Planned TOR in Automated Driving

김우진 2019 제주 대한민국

62

자율주행자동차(Level2,3)에서 

수동운전 전환시 Convolutional 

AutoEncoder를 활용한 복합 안정 

주행 판단 알고리즘

박진혁 2019 서울 대한민국

63

우선도 변화에 따른 외적 개입 

상황에서의 작업 전환 시점에 대한 

연구, 한국HCI학술대회

윤용덕 2021 대한민국

64

안전한 조건부(레벨 3) 

자율주행자동차 도입을 위한 제어권 

전환 인적요인 가이드라인, HCI 

Korea 2021

권오천 2020 온라인 대한민국

65

레벨3 자율주행자동차에서의 제어권 

전환 에이전트 시스템  설계 연구, 

2020 대한인간공학회 추계학술대회

최재륜 2020 제주 대한민국

66

운전자 전방주시 패턴에 따른 

자율주행 차량 제어권 전환  결과 

예측 시스템, 2020 인터넷정보학회 

추계학술대회

이승준 2020 여수 대한민국

67

레벨3 자율주행자동차에서의 운전자 

및 차량 모니터링  시스템 설계 

연구, 2020 대한인간공학회 

추계학술대회

김현숙 2020 제주 대한민국

68

주행상황이해와 운전준비도가 

제어권 전환에 미치는 영향에 대한 

연구, 2020 한국통신학회 

하계학술대회 

김현숙 2020 평창 대한민국

69

레벨3 자율주행자동차 제어권 전환 

요청의 프리큐 영향  분석, 2020 

대한인간공학회 추계학술대회 

김우진 2020 제주 대한민국

70

통계데이터 분포의 정규화를 위한 

기계학습 기법 연구, 2020 

인터넷정보학회 추계학술대회

김우진 2020 여수 대한민국

71

주행환경에따른 조건부 

자율주행차량 제어권 전환 성능  

연구, 2020 대한인간공학회 

추계학술대회 

김정숙 2020 제주 대한민국

72

레벨3 자율주행자동차에서의 운전자  

제어권 전환 능력 평가시스템에 

관한연구 (2021년 한국통신학회에서 

발표예정)

김우진 2020 온라인 대한민국

73

Calculation and Validation of  

Driver’s Readiness for Regaining 

Control from Autonomous Driving

김우진 2020 온라인 대한민국

74

Investigation on the Effect of  

Mental Workload on the 

Time-related Take-over Performance

김정숙 2020 제주 대한민국

75
자율주행자동차(Level 2, 3)에서 

제어권 전환 시 Convolutional 
박진혁 2020 서울 대한민국
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AutoEncoder를 활용한 주행 안정도 

정량화와 검증

76
A Block Coordinate Ascent Algorithm 

for Mean-Variance Optimization
Bo Liu 2018 몬트리올 캐나다

77

2018 한국자동차공학회 

추계학술대회

 (제어권 전환 연구를 위한 레벨3 

자율주행자동차 사양 설계 및 

평가플랫폼 제작)

이예린 18.11.14
자동차공학회(정

선)
대한민국

78

2018 대한인간공학회 추계학술대회

(자율주행해제상황에서 

운전자행동과 경고신호가 

제어권전환시간에 미치는 영향)

김종화 18.11.16 인간공학회(경주) 대한민국

79

AUTO UI 2019 (A Research On The 

HMI-related Regulation For Level 3 

Automated Vehicle In Korea) 

김종화
19.9.22.

-25
Utrecht 네덜란드

80

자율주행자동차 안전기준의 

효과분석에 대한 연구, 2019 

대한교통학회 추계학술대회

김길래 19.09.27 여수 대한민국

81

HCI KOREA 2021

(레벨 3 자율주행자동차 

운전전환요구(제어권 전환, 

Take-Over) 기술 및 

안전기준(시행세칙))

김종화 21.01.29
Virtual 

Conference
대한민국

82

텍스트마이닝 기법을 활용한 

자율주행자동차 인식 분석(2017 

한국ITS학회 추계학술대회)

황기연 2017.10.20. 광운대 대한민국

83

국내외 책임법제 관련 사례분석 

연구

(2017 한국ITS학회 추계학술대회)

이중기 2017.10.20. 광운대 대한민국

84

자율주행차 운행을 위한 각국의 

법제적 대응과 우리의 시사점 

(사단법인 방송통신법포럼 11월 

월례발표회)

황창근 2017.11.29
서울 팔레스 

호텔 제이드 A
대한민국

85

자율주행자동차의 사회적 수용성 

쟁점과 개선 과제(2017 한국ITS학회 

추계학술대회)

김규옥 2017.10.20 광운대 대한민국

86

2017 한국ITS학회 추계학술대회

(자율주행자동차 사회적 수용성에 

영향을 미치는 요인 분석)

조선아 2017.10.20 광운대 대한민국

87

해외 및 국내 현 산업계의 ADAS 

기능 기준 분석(2017 한국ITS학회 

추계학술대회)

우훈제,홍사예 2017.10.20 광운대 대한민국

88
자율주행차 운행에 있어서의 

개인정보 활용의 법적ㆍ윤리적 과제
황창근 2018.08.24. 서울교육대 대한민국

89

3단계 자율주행차 사고와 책임의  

구조 - 우버 및 테슬라 차량 사고를 

중심으로

이중기 2018.08.24. 서울교육대 대한민국

90
자율주행자동차 수용성 향상을  

위한 윤리 가이드라인 제언
변순용 외2 2018.08.24 서울교육대 대한민국

91

Social Acceptance of Autonomous 

Vehicles and Implementation Tasks

(제2회 전기차/ 자율주행차 

국제포럼)

김규옥 2018.5 제주컨벤션센터 대한민국

92 Ethics, Issues and Future Prospects Ajung Moon 2018.5 제주 컨벤션 한국
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Vehicles

(제2회 전기차/ 자율주행차 

국제포럼)

센터

93

Public Acceptance on Autonomous 

Vehicles in Korea and North America

(2018 Autonomous Vehicle 

Symposium)

김규옥

AjoungMoon

조선아

2018.7.
Hilton Hotel

샌프란 시스코
미국

94

자율주행자동차 사회적 수용성 분석 

및 지표개발

(한국 ITS 학회)

이종덕, 

조선아

김규옥

2018.11.2
경성대학교

건학기념과
대한민국

95

자율주행자동차의 사회적 수용성 

주요 쟁점과 오픈 플렛포활용

(한국 ITS 학회)

김규옥

조선아
2018.11.2

경성대학교

건학기념과
대한민국

96
자율주행자동차 공공서비스 제공을 

위한 법제도(한국 ITS 학회)
조선아 김규옥 2018.11.2

경성대학교

건학기념과
대한민국

97

자율주행자동차 공공서비스 제공을 

위한 법제고 개선방안 연구

(한국 ITS 학회)

조선아

김규옥
208.11.2

경성대학교 

건학기념관
대한민국

98

자율주행자동차 윤리가이드라인  

해외동향 및 시사점 (대한교통학회 

추계학술대회)

강민희 외2 2019.09.26 여수 대한민국

99

Evaluating the  Korean Draft Ethics 

Guidelines of Automated Vehicles 

using AHP Method(poster)

(Automated Vehicle Symposium 

2019)

임이정 외3 2019.07.16
메리어트 호텔, 

올랜도 
미국,플로리다

100

자율주행기술에 대한 민사책임법 

동향

(한국과학기술법학회 공동학술대회)

이중기 2019.05.24 경희대 대한민국

101

자율주행기술의 안전 확보를 위한  

행정법 동향 (한국과학기술법학회 

공동학술대회)

황창근 2019.05.24 경희대 대한민국

102

Public Acceptance of Automated 

Driving Technology

(제3회 전기차/자율주행차 

국제심포지엄)

김규옥 2019.5 제주 한국

103

Development of Automated Vehicles 

and Public Acceptnace

(2019 ITS World Congress)

김규옥 2019.10 싱가포르 싱가포르

104
자율주행자동차 사회적 수용성 향상 

방안 (한국 ITS 학회 추계 학술대회)
김규옥 2019.11.14

강릉 세인트 

호텔
한국

105

한국형 AV  윤리가이드라인의 

핵심요소 도출을 위한 키워드 

네트워크 분석 연구

조윤지 외4 2020.06.25.
대한교통학회 

사무국
대한민국

106
자율주행자동차 윤리 가이드라인 

공개 토론회
황기연 2020.08.14. 프레스센터 대한민국

107

한국의 자율주행자동차 윤리 

가이드라인(안)-(AI KOREA 2020 

인공지능 윤리대전)

황기연 2020.09.14 부산 코엑스 대한민국

108
한국의 자율주행자동차 윤리 

가이드라인(안)-(한국공학한림원)
황기연 2020.09.17 공학한림원 대한민국

109 한국의 자율주행자동차 윤리 황기연 2020.09.22 엘타워 호텔 대한민국
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가이드라인(안)-(자동차안전학회)
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A Structural Equation Modeling for 

Analyzing Public Acceptance of 

Autonomous Vehicle in Korea

(2020 TRB Annual Meeting)

김규옥, 

조선아
2020.1.13

힐튼호텔,
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미국, 워싱턴 DC

111

자율주행자동차 공공서비스 제공을 

위한 수용성 향상 방안

(한국 ITS 학회, 추계 학술대회)

조선아

김규옥
2020.11.20 제주한라대학교 대한민국

112
자율주행 사회적 수용성과 안전

(제4회 전기차/자율주행차 국제포럼)
김규옥 2020.12.11 ICC 제주 400호 대한민국

113

Driving into the Loop: Mapping 

Automation Baise & Liability Issues 

for Advanced Driver Assistance 

Systems
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Shalaleh 
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Millar
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)
We Robot 2021 미국

연도 보고서 구분 발간일 등록 번호

2017 기술보고서(국내외 자율주행해제 사례 분석 연구) 2017.10.18 -

2017
기술보고서(자율주행자동차 자동화 레벨 기술 분석 

보고서)
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기술보고서(차량 요인 중심의 제어권 전환 시나리오 

개발)
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2018 기술보고서(제어권 전환 상황 단일 알림방법론 정의서) 2018.03.16 -

2018

기술보고서(SAE 기반 레벨 3 자율주행자동차의 

차량-운전자 제어권 전환 상황 멀티모달 알림 방법론 

정의서)
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2017 자율주행차 기술정의 2017.11.30 -
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2018 자율주행차  제어권전환 안전성 평가기준(안) 2018.11.30 -

2018 자율주행차 제어권전환  안전성 평가지표 분석서 2018.11.30 -

2017 제어권전환 청각 알림방법  설계서 2017.11.30 -

2018 제어권전환 시각 알림방법  설계서 2018.11.30 -
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인적요인 DB 구축을 위한 자율주행 시나리오 개발 

보고서
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- 79 -

2017
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정보 DB 구축을 위한 시험 설계
2017.10.19 -
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자율주행 자동차 제어권 전환 인적요인 통합 DB설계 

보고서
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제어권 전환 State Transition Diagram(STD)를  위한 

인적요인 연구
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운전자 생체정보 실시간 측정 및 분석 시스템 
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운전자 생체정보 실시간 측정 및 분석 시스템 
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2017 주행상황 실시간 측정 및 분석 시스템 구조설계서 2017.09.28

2017
운전자 경험 기반 동반자적 에이전트 필요상황 분석 및 
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운전자 경험 기반 동반자적 에이전트 기능적 필요상황 

분석서
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2018 제어권 전환 에이전트 구조설계서 2018.08.24

2018
Personalization of Transition Agent for Automated Driving 

System
2018.11.01
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2019 자율주행차 Lv4 안전기준 개선 방안 보고서 2019.12

2019 자율주행차 안전기준 세미나 개최 보고서 2019.12

2020 법적 쟁점 세미나 개최 결과 보고서 2021.03

2020 윤리가이드라인 세미나 개최 결과 보고서 2021.03

2020 사고책임소재 세미나 개최 결과 보고서 2021.03

2020 공공서비스 법제 개선 방안 보고서 2021.03

2020 자율주행차 수용성 국제 비교조사 보고서 2021.03

2020 자율주행차 기술 수용성 정책 방향 보고서 2021.03

2021 자율주행차 안전 세미나 개최 보고서 2021.03
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  [기술적 성과]

  □ 지식재산권(특허, 실용신안, 의장, 디자인, 상표, 규격, 신품종, 프로그램)

번호
지식재산권 등 명칭

(건별 각각 기재)
국명

출원 등록

기여율
활용 

여부
출원인 출원일

출원 

번호

등록 

번호
등록인 등록일

등록 

번호

1

자율주행 자동차의 

제어 모드 전환을 

위한 압력 감지 

이중 페달 장치

대한민

국

손준우, 

박명옥

2017.

11.22.

10-201

7-0156

322

- 100

2

모의주행을 이용한 

자율주행 자동차와 

운전자 간 제어권 

전환 안전성 평가 

시스템

대한민

국

손준우, 

박명옥

2018.

11.23.

10-201

8-0146

127

- DGIST
2020.

06.09.

10-212

2886
- 100

3

자율주행자동차의 

제어권 전환 

안전성 평가 장치 

및 이를 이용하는 

평가 방법

대한민

국

손준우, 

박명옥

2019.

311.08.

10-201

9-0142

957

- 100

4 자율주행 시스템
대한민

국

KATEC

H

2018.

05.24

10-201

8-0058

794

- 100

5

자율주행차의 

제어권 전환 HMI 

평가 장치, 방법 및 

저장 매체

대한민

국

KATEC

H

2019.

11.14

10-201

9-0144

161

- 100

6

부분자율주행차량 

제어권 전환 알림 

장치 및 방법

대한민

국
양지현

2018.

07.19

10-201

8-0084

234

- 양지현
2019.

11.15

102047

296000

0

- 100

7

운전자의 차량 

운전 준비 상태 

평가 장치 및 방법

한국 ETRI
2017. 

11.15.

10-201

7-0152

570

8

이용자의 현재 

수행작업에 기반한 

정보 제공 장치 및 

방법

한국 ETRI
2018. 

11.26.

10-201

8-0147

304

9

운전자 모니터링을 

이용한 자율주행 

자동차 제어권 

전환 시스템 및 그 

방법

한국 ETRI
2018. 

11.20.

10-201

8-0143

611

10
자율주행자동차를 

위한 액티브 시트
한국 ETRI

2018. 

02.20.

10-201

8-0020

056

11

APPARATUS AND 

METHOD FOR 

ESTIMATING DRIVER 

READINESS AND 

METHOD AND 

SYSTEM FOR 

ASSISTING DRIVER

미국 ETRI
2018. 

11.08.

US 

9,727,0

56 B2
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12

운전자 주행 

데이터를 이용한 

운전 패턴 분류 

방법 및 장치

한국

한국과

학기술

원

2018.11
2018-0

152554

13

마커를 이용한 

자율 주행 정보 

제공 시스템 및 

방법

한국 ETRI
2019. 

11.26.

10-201

9-0153

738

14

운전자 활성도 

검출 시스템 및 

방법

한국 ETRI
2019. 

11.26.

10-201

9-0153

737

15

운전 준비도를 

계산하고 유지하는 

방법

한국 ETRI
2019. 

11.26.

10-201

9-0153

075

16

자율주행 이벤트 

로깅 장치 및 그 

방법

한국 ETRI
2019. 

11.21.

10-201

9-0150

174

17

자율주행자동차에

서의 콘볼루션 

오토 인코더를 

활용한 복합 안정 

주행 판단 

알고리즘

한국

한국과

학기술

원

2019.11

.11

10-201

9-0143

109

18

자율주행차량의 

주행 안정시점 

판단방법 및 

컴퓨터 프로그램

한국

한국과

학기술

원

2020.11

.06

10-202

0-0147

271

19

분류기를 혼합한 

콘볼루션 

오토인코더 기반 

자율주행차량의 

복합안정 주행 

판단 알고리즘

한국

한국과

학기술

원

2021.01

.29

10-202

1-0013

044

20

자율주행수단과 

개인 이동 수단 간 

안전 확보 방법 및  

방법을 주행하는 

인터랙션 시스템

한국 ETRI
2020. 

12.10.

10-202

0-0172

523

21

운전자의 주행 

능력을 평가하는 

주행 능력 평가 

방법 및  그 

방법을 수행하는 

인적 요소 평가 

시스템

한국 ETRI
2020. 

12.21.

10-202

0-0179

663

22

자율주행 차량의 

운전 제어권 전환 

방법 및 장치

한국 ETRI
2019. 

08.14.

10-201

9-0099

938
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  □ 저작권(소프트웨어, 서적 등)

번호 저작권명 창작일 저작자명 등록일 등록 번호 저작권자명 기여율

1

주행상황연계 

운전자 제어권 

전환 모사 

프로그램

2019.10.26.
유니폴라주식

회사 외 1인
2021.01.04.

C-2021-0001

91
홍일기 50%

2

운전자 및 

주행상황 

모니터링 및 분석 

시스템

2018.10.15. ETRI 2018.11.20.
C-2018-0337

72

한국전자통

신연구원
100

3
제어권 전환 

에이전트
2018.11.10. ETRI 2018.12.07.

C-2018-0366

76

한국전자통

신연구원
100

4

차량 주행 데이터 

기반 운전자 안정 

운전 패턴의 

계층적  군집화 

및 분류

2018.11.04. KAIST 2018.12.04.
C-2018-0360

46

한국과학기

술원
100

5

운전자 및 

주행상황 

모니터링 및 분석 

시스템

2019.11.08. ETRI 2019.12.10.
C-2019-0390

86

한국전자통

신연구원
100

6

운전활성도 입력 

생성을 위한 

데이터 전처리기

2019.10.31. ETRI 2019.11.22.
C-2019-0350

87

한국전자통

신연구원
100

7

인적요인 데이터 

기반 운전 준비도 

준비도 

시뮬레이션

2019.10.31. ETRI 2019.11.22.
C-2019-0350

88

한국전자통

신연구원
100

8

운전자 및 

주행상황 

모니터링 및 

분석시스템 V3.0

2020.11.23. 네이버시스템 2020.11.26.
C-2020-0457

07

네이버시스

템
100

9
제어권 전환 능력 

실시간 평가 앱
2020.11.23. 네이버시스템 2020.11.26.

C-2020-0457

08

네이버시스

템
100

10

영상기반 

심박측정 

프로그램

2020.10.01. ETRI 2020.11.19.
C-2020-0435

45

한국전자통

신연구원
100

11

운전자 모니터링 

센서 선정 

시뮬레이터

2020.10.01. ETRI 2020.11.19.
C-2020-0435

47

한국전자통

신연구원
100

12

운전자 제어권 

전환 능력 평가 

전처리 프로그램

2020.10.01. ETRI 2020.11.19.
C-2020-0435

44

한국전자통

신연구원
100

13

자율주행자동차 

탑승 운전자의 

인지부하 추정

2020.10.01. ETRI 2020.11.19.
C-2020-0436

55

한국전자통

신연구원
100

14

자율주행차 2차원 

궤적 생성 

시뮬레이터

2020.10.01. ETRI 2020.11.19.
C-2020-0435

46

한국전자통

신연구원
100
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  □ 기술 및 제품 인증

번호 인증 분야 인증 기관
인증 내용

인증 획득일 국가명
인증명 인증 번호

1 소프트웨어
슈어소프트테크

(주)

제어권 전환 

능력 평가 기술

SST-20-075-C

02
2020.12.28 대한민국

2 소프트웨어
슈어소프트테크

(주)

제어권 전환 

능력 평가 

시스템

SST-20-076-C

02
2020.12.28 대한민국

  □ 표준화

   ㅇ 국내표준

번호 인증구분 인증여부 표준명 표준인증기구명 제안주체 표준종류
제안/인증일

자

1 단체표준
표준안 

채택

조건부 자율주행시스템의 

운전제어권 전환 사용자 

인터페이스 권고

ITS표준총회 ETRI 신규
2020.10.22.

/2021.03.31

15
제어권 전환 

반응시간 도출
2020.10.01. ETRI 2020.11.19.

C-2020-0436

58

한국전자통

신연구원
100

16

제어권 전환 

인지모델 

시뮬레이터

2020.10.01. ETRI 2020.11.19.
C-2020-0435

42

한국전자통

신연구원
100

17

제어권 전환 

반응시간 클래스 

분류 프로그램

2020.10.27. ETRI 2020.11.19.
C-2020-0435

98

한국전자통

신연구원
100

18
제어권전환 시 

운전자 인지 모델
예정 고려대 고려대학교 100

19

안전한 

자율주행자동차차 

도입을 위한 

제어권 전환 

인적요인 

가이드라인

2021.03.31 ETRI 2021.03.31

ISBN 

978-89-5519

-294-0

한국전자통

신연구원
100
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  [경제적 성과]

  □ 시제품 제작

번호 시제품명 출시/제작일 제작 업체명 설치 장소 이용 분야
사업화 

소요 기간

인증기관

(해당 시)

인증일

(해당 시)

1
운전자모니터

링시스템

2019.11.1

8.
DGIST

평가플

랫폼 

기능구

현용 

자율주

행자동

차 내부

Lv3 자율 주행 중 제어권 

전환 요구가 발생할 경우, 

운전자가 즉시 제어권을 

받을 수 있는 상태로 

유지시키기 위하여 운전자의 

상태 모니터링 및 

알림(경고)

운전자의 행동(눈깜박임 

횟수, 머리/몸 움직임, 

차량조작 등)을 지속적 

관찰함으로써 운전자의 

Alertness를 모니터링

2
차량 탑재형 

영상시스템

2020.09.2

5.
DGIST

DGIST 

R4-413

실차 기반 제어권 전환 

안전성 평가 기술 보급을 

위한 하드웨어 플랫폼으로 

이동형 시뮬레이터 영상 

거치대 시스템 

DS기반 제어권 전환의 실험 

및 홍보에 사용하기 위하여, 

차량에 탑재하여 사용할 수 

있도록 영상출력장치 개발

3

자율주행 DVI 

데이터 

수집용 실차 

플랫폼

2019.12.0

1
KATECH KATECH

레벨 3 자율주행차 제어권 

전환에 대한 일반인 

인적요인 Data-set 구축 : 

자율주행자동차(Level.3) 

필드 주행 중 운전자, 차량, 

도로환경의 다양한 상태 및 

인적 요인(운전준비도, 

제어권 전환시 반응, 전환 

후 안정화 상태 등)을 수집

4 DVI 데이터 셋
2019.11.1

8.
KATECH

한국교

통안전

공단

차량에서 주행 중 운전자가 

시스템으로부터 요구를 받고 

제어권을 전환받는 과정에서 

다양한 목적을 가지고 

수집한 각 기관의 데이터를 

공유 및 관리의 편의성을 

위해 수집함

5

평가플랫폼 

기능구현 

자율주행자동

차

2019.11.1

8.
KATRI

한국교

통안전

공단

K5,쏘렌토 2개 차종에 

대하여 블랙박스, 데이터 

기록장치를 포함하여 

자율주행차 임시운행허가를 

위한 차량 구성

26

자율주행
테스트용 
시험차량

(K5)

2018
현대모비스 

이노엑스

자동차

안전연

구원

제어권 전환 안전기준 

시행세칙 검증
-

27

자율주행
테스트용 
시험차량
(쏘렌토)

2018
현대모비스 

이노엑스

자동차

안전연

구원

제어권 전환 안전기준 

시행세칙 검증
-
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  □ 기술 실시(이전) 

번호
기술 이전 

유형
기술 실시 계약명

기술 실시

대상 기관

기술 실시

발생일

기술료

(해당 연도 발생액) 

누적

징수 현황

1 기술 이전 DVE 시스템
네이버시스템(

주)
2018.12.31 44,000,000원

2 기술 이전
자율주행차를 위한 

제어권 전환 에이전트

네이버시스템(

주)
2020.02.24 22,000,000원

3 기술이전

자율주행자동차 

제어권전환 능력 평가 

기술

네이버시스템(

주)
2020.05 예정 25,000,000원

     * 내부 자금, 신용 대출, 담보 대출, 투자 유치, 기타 등

  □ 사업화 계획 및 무역 수지 개선 효과

성과 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가 기술

사업화 계획

사업화 소요기간(년) 3년

소요예산(천원) 1,036,000

예상 매출규모(천원)
현재까지 3년 후 5년 후

0 3,000,000 5,000,000

시장

점유율

단위(%) 현재까지 3년 후 5년 후

국내 0 12 30

국외 0 3 10

향후 관련기술, 제품을 

응용한 타 모델, 제품 

개발계획

생체정보 실시간 측정 및 분석 기술을 활용한 차량 안전 
보조시스템

무역 수지

개선 효과(천원)

수입대체(내수)
현재 3년 후 5년 후

0 6,000,000 10,000,0000

수출 0 3,000,000 6,000,0000

  [사회적 성과]

  □ 법령 반영

번호
구분

(법률/시행령)

활용 

구분

(제정/개

정)

명 칭 해당 조항 시행일
관리 

부처

제정/개정

내용

1 안전기준 제정
자동차 및 자동차부품의 

성능과 기준에 관한 규칙
- 2019.12.31.

국토교

통부

자율주행 자동차

안전 기준

2 시행세칙 개정

자동차 및 자동차부품의 

성능과 기준에 관한 

시행세칙 일부개정안

- 2020.06.17.
국토교

통부

자율주행 자동차

안전 기준

3 시행규칙 제정

자율주행자동차 

상용화 촉진 및 

지원에 관한 법률

제2조 2020.5.1
국토교

통부

자율주행자동차에 관한 

세부 사항

4 시행규칙 제정

자율주행자동차 

상용화 촉진 및 

지원에 관한 법률

제3조, 

제4조
2020.5.1

국토교

통부

자율주행자동차에 관한 

세부 사항

5 시행규칙 제정

자율주행자동차 

상용화 촉진 및 

지원에 관한 법률

제5조 2020.5.1
국토교

통부

자율주행자동차에 관한 

세부 사항

6 시행규칙 제정 자율주행자동차 제6조, 2020.5.1 국토교 자율주행자동차에 관한 
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  □ 정책활용 내용

번호
구분

(제안/채택)
정책명

관련 기관

(담당 부서)
활용 연도 채택 내용

1 채택
자율주행자동차 

윤리가이드라인

국토교통부

(첨단자동차과)
2020

자율주행자동차 윤리 

가이드라인

2 채택

자율주행자동차 

시험운행지구 선정 

평가 기준

국토교통부

(첨단자동차과)
2020

자율주행자동차 

시험운행지구 지정을 

위한 평가 기준

  □ 설계 기준/설명서(시방서)/지침/안내서에 반영

번호
구 분

(설계 기준/설명서/지침/안내서)

활용 구분

(신규/개선)

설계 기준/설명서/

지침/안내서 명칭
반영일 반영 내용

1

제어권전환 특화 자율주행차 

제작을 위한 Operating Device 

설계서

신규 설계 지침 2019.11.30
자율주행자동차 

제작 설계

상용화 촉진 및 

지원에 관한 법률
7조 통부 세부 사항

7 시행규칙 제정

자율주행자동차 

상용화 촉진 및 

지원에 관한 법률

제8조~제

13조
2020.5.1

국토교

통부

자율주행자동차에 관한 

세부 사항

8 시행규칙 제정

자율주행자동차 

상용화 촉진 및 

지원에 관한 법률

제14조~

제20조
2020.5.1

국토교

통부

자율주행자동차에 관한 

세부 사항

9 시행규칙 제정

자율주행자동차 

상용화 촉진 및 

지원에 관한 법률

제21조~

제23조
2020.5.1

국토교

통부

자율주행자동차에 관한 

세부 사항

10 시행규칙 제정

자동차 및 

자동차부품의 성능과 

기준에 관한 규칙

제111조 2020.12.24
국토교

통부

자율주행자동차 안전기준 

관련 세부사항

11 시행규칙 제정
자동차손해배상 

보장법 시행규칙
제2조 2021.01.01.

국토교

통부

자율주행자동차 손해배상 

보장법 관련 세부사항

12 시행규칙 제정
자동차손해배상 

보장법 시행규칙
제3조 2021.01.01.

국토교

통부

자율주행자동차 손해배상 

보장법 관련 세부사항

13 시행규칙 제정
자동차손해배상 

보장법 시행규칙
제29조 2021.01.01.

국토교

통부

자율주행자동차 손해배상 

보장법 관련 세부사항

14 시행규칙 제정

자율주행자동차 

상용화 지원에 관한 

특별법 시행규칙

제7조 2021.05.01.
국토교

통부

여객자동차 특례에 관한 

세부 사항
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  □ 전문 연구 인력 양성

번호 분류 기준 연도
현황

학위별 성별 지역별

1
인력 양성

(국민대)
2021.02

박사 석사 학사 기타 남 여 수도권 충청권 영남권 호남권 기타

11 7 4 11

2
인력 양성

(아주대)
2021.02 1 3 3 1 4

3
인력 양성

(고려대)
2021 2 2 5 7 2 9

4
인력 양성

(KAIST)
2021 11 6 4 14 7 21

5
인력 양성

(홍익대)
2 2 2

  □ 홍보 실적

번호 홍보 유형 매체명 제목 홍보일

1 도서 SAE report

Unsettled Issues Concerning Semi-Automated 

Vehicles: Safety and Human Interactions on the 

Road to Full Autonomy 

20.02.28

2 도서
Springer book

(UX bookchatper)
Multimodal Displays for Takeover Requests

Accepted:20.11.04

(출판 중)

3 발표

DIFA

(대구국제미래자동차엑

스포)

자율주행자동차 운전자 인적요인

데이터 수집

-자율주행 Level 2,3 차량에서의 제어권 전환 

중심으로-

2018.11.02

4 전시 국토교통기술대전
자동차안전연구원 부스 ‘자율주행 자동차 및 

시뮬레이터’ 전시
2018.06.7.-8

5 전시
대한민국산업기술 

R&D대전
자율주행자동차 전시 및 성과홍보 2019.12.13.-14.

6 전시회

2020 

한국자동차공학회 

추계학술대회 및 

전시회

레벨 3 자율주행자동차의 제어권 전환 반응 사례 

연구
2020.11.18.-21.

7 전시회

2020 

한국자동차공학회 

추계학술대회 및 

전시회

레벨 3 자율주행자동차의 운전자-차량 인터렉션 

연구를 위한 Dataset 구축
2020.11.18.-21.

8 전시 K-CITY 국회 국토위 현장방문 및 과제성과 발표 2020.10.26

9

자율주행차 

가이드라인/권고안 

책자 배포

DVI 안전성 평가기술 

및 사회적 수용성 연구 

홈페이지 및 

HCI 2021 학술대회

제어권전환알림방법가이드라인주소 : 

http://dvirnd.katri.kr/conferenceinfo/#

BTO ATO 기반의 제어권전환 평가기술 

가이드라인 책자배포주소: 

http://dvirnd.katri.kr/자율차-기반-인적요인심층연구/

제어권전환 인적요인 가이드라인주소:  

http://dvirnd.katri.kr/자율차-사회적-수용성-향상-기

반기술-연구/

자율주행차 정책 가이드라인 책자 배포주소: 

http://dvirnd.katri.kr/자율차-평가플랫폼-구축/

자율주행차 윤리가이드라인주소: 

http://dvirnd.katri.kr/아주대-환경요인-별권/

2020.12/

2021.01.29

10 기고서 전자통신동향분석
레벨 3 자율주행차량의 인적요인 가이드라인 연구 

동향
2020년 12월호

11 기고서 주간기술동향
자율주행자동차(레벨 2,3) 기반 운전자 인적요인 

융합기술 동향
2020년 7월호

12 언론 홍보 주요 언론사 자율차 인적요인 권고안 개발
2020년 5월 12일 

예정
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(14쪽 중 12쪽)

 2) 목표 달성 수준 

추 진 목 표 달 성 내 용 달성도(%)

○ 자율주행자동차-운전자 제어권 

전환 안전성 평가기술 기반 조

사 및 분석 

 - 국내외 기술 수준 조사 및 추세 

분석 (가상환경 및 실차환경) 

 - 자동차 제작사, 정부의 안전성 

평가 요구사항 설계

○ 국내외 제어권전환 관련 선행연구를 분석하여 제어

권전환의 단계를 명확화 하였으며, 제어권전환 사

례를 분석하여 해제상황을 정의

 - 관련 선행연구를 분석하여 자율주행차 기술 개념 및 

제어권전환 해제원인 범주화등을 정의함

 - 미국 캘리포니아 자율주행해제보고서 및 국내 제어권

전환 사례를 분석하여 자율주행 해제 상황을 정의함

100%

○ 자율주행자동차 제어권 전환 안

전성 평가지표 개발

 - 위험상황 정의 및 실험 시나리

오 개발

 - 운전행태를 고려한 VR 기반 제

어권 전환 실험 

 - 제어권 전환 결과 분석 및 평가

지표 도출

○ 제어권전환 안전성 평가를 위한 요인별 시나리오를 

개발하였으며, 이를 바탕으로 실험을 실시한 결과

를 바탕으로 기준시나리오를 도출함

 - 제어권전환 상황 도출을 위한 실사고영상 분석(약 

100건)을 실시함

 - 자율주행 해제 상황, 실사고분석, 선행연구결과 등을 

바탕으로 자율주행자동차 제어권 전환 평가 실험설계

 - 제어권 전환 알림방법 실험 데이터 수집(총 213명에 대

해, test case 1,090건 데이터 수집) 및 분석함

 - 제어권 전환 환경요인 실험 데이터 수집(총 102명에 대

해, test case 874건 데이터 수집) 및 분석함

 - 실차기반 제어권전환 시나리오 고속도로 주행시험 

데이터(20~60대 남녀 100여명에 대한 약 2만km 주

행시험 데이터) 수집 및 분석함

 - 인적, 차량 및 환경 요인을 고려한 기준 시나리오

(실험 시나리오+평가지표) 도출함

100%

○ 자율주행자동차 제어권 전환 안

전성 평가 시나리오 개발

 - 제어권 전환 평가 방법론 및 평

가 시나리오 개발

 - 제어권 전환 알림방법(모달리

티) 개발

 - 제어권 전환 안전성 평가지표 

효용성 분석

○ 기준 시나리오를 바탕으로 시뮬레이터 기반 제어권 

전환 평가 방법 시나리오를 개발하였으며, 실차 데

이터를 기반으로 비교 검증하였음

 - BTO기반 알림방법을 바탕으로 안전기준에 반영되었

으며, ATO를 위한 상세 알림방법을 제시함

 - 제어권 전환 실험 시뮬레이터 환경 구축 및 일반인 

대상 실험 수행함

 - 시뮬레이션 데이터 및 실차 데이터를 기반으로 안

전성 평가지표가 적절한지 검증함

100%

○ 자율주행자동차 제어권 전환 안

전성 평가플랫폼 개발

 - 자율주행 자동차 및 상황 정의

 - 자율주행 자동차유형별 안전성 

평가 결과의 표준모델 도출  

○ 제어권전환 안전성 평가를 위해 자율주행 기술 수

준 정의 및 평가결과 분석을 위한 절차를 개발함

 - 미국 및 유럽의 자동화 단계 정의 및 분류 체계를 비

교 분석하여 제어권 전환의 단계를 명확화

 - 제어권전환 관련 안전기준 확인을 위한 “운전전환

요구 및 시스템 상태 시험방법 및 평가방법” 및 

“부분 자율주행시스템 시험결과 기록표”를 개발

하였으며, 이를 시행세칙에 반영함 

100%
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○ 자율주행자동차 제어권 전환 안

전성 평가 기준 개발

 - 실차기반 제어권 전환 안전성 

평가 가이드라인 개발

○ 연구결과를 바탕으로 제어권전환관련 기준 및 시행

세칙을 개발하였으며, 그 과정에서 발생한 연구결

과물들을 바탕으로 제어권전환 관련 가이드라인을 

제작하였음

 - 제어권전환 관련 안전기준 개정(국토교통부령 제

684호, “자동차 및 자동차부품의 성능과 기준에 

관한 규칙“, 2019. 12. 31)

 - 제어권전환 관련 안전기준 확인을 위한 시행세칙 

개정완료(국토교통부고시 제2020 - 451호, “자동

차 및 자동차부품의 성능과 기준에 관한 시행세칙 

일부개정안”, 2020.06.17.)

 - 제어권전환 안전성 평가방법 가이드라인, 제어권전

환 알림방법 가이드라인, 환경요인 가이드라인 등 

3종 개발함

100%

○ 자율주행시 운전자의 적정 작

업부하/상황인지 수준의 정량적

척도 개발 보고서

○ 작업부하 수량화를 통한 운전자 인지모델

개발

○ 운전자 인지모델을 적용하여 운전자 제어권

전환 능력 평가기술 개발에 활용

○ 100%

○ 제어권 전환 안전성 확보를 위

한 운전자 작업부하 인식/예측

시스템 알고리즘

○ 운전자, 차량, 주행상황을 종합적으로 고려한

운전준비도 예측 알고리즘 개발

○ 운전준비도 예측 알고리즘을 탑재한 DVE 모

니터링 시스템을 개발하여 기술이전

○ 100%

○ 제어권 전환 안전성 확보를 위

한 운전자 경험 중심 동반자적

에이전트 프로토타입 및 가이

드라인

○ 제어권 전환 시 운전자에 최적 사용경험을 지

원하는 제어권 전환 에이전트 개발

○ 제어권전환 에이전트 시스템을 개발하여 기술

이전

○ 100%

○ 머신러닝 알고리듬의 구축을

위한 운전자 심리·행태 DB

○ 다양한 연령대 남녀 458명으로부터 인적요인

실험을 수행하여 약 1,500회 제어권전환 데이

터 확보

○ IRB승인 후 실험 데이터 공개 (ETRI 사이트,

KATRI 자율주행데이터공유센터)

○ 100%

○ 운전자 작업부하 측정 및 운전

자 지원을 위한 머신러닝 알고

리즘

○ 딥러닝 기반 운전패턴 분석 알고리즘 개발

○ 차량 주행 데이터 기반 운전자 안전 운전 패

턴의 계층적 군집화 및 분류 특허 출원을 통

한 지식재산권 확보 진행 중

○ 100%

○ 자율주행 운전자의 적정 심리·

행태 수준 판별을 위한 데이터

마이닝 시스템

○ 실험 데이터에 근거한 운전자 제어권 전환 능

력 평가 기술 개발

○ 제어권 전환 실시간 능력 평가 시스템을 개발

하여 기술이전

○ 100%

○ 자율주행 제어권 전환 판단기

준 UN ECE WP.29 등 자동차

안전 관련 국제기준 제안문서

○ 3단계 자율주행차의 운전자 정보 표출 및 공

유에 관한 ISO TC204 WG17 국제표준 제안

○ WP29 특성상 선언적 제안 위주로, 한국 측 의견 제

안이 완료(1세부, 2018)된 상태이며, 2세부 연구 결과

○ 100%
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가 기준보다는 민간 수요처 활용에 적합하다고 판단

하여 ISO 국제표준제안
○ 특허(국내외), 논문(SCI급), 자율

차 개발 가이드라인, 국제회의

발표(정부·국제기구 주최), 국내

기준·지침 개발

○ 특허 16건, SCI 6건(추가 4건 심사중), 레벨 3

자율차 인적요인 가이드라인 개발, ISO 국제

표준회의 발표, ITS표준총회 단체표준 표준안

채택

○ 인적요인 가이드라인은 산학연에 배포되었으

며 특히 4대 제조사와 100여개 부품사에 배포

○ ITS 국내 표준의 경우 인적요인과 관련된 실

무팀 개설

○ 100%

○ 자율주행차의 법·윤리·기술·기

준 정립과 가이드라인을 개발

하여 사회적 수용성 향상 기반

을 마련

○ 자율주행차 법 기반 마련

- 자율주행차 관련 운행 기반 요소 분석 및 도로법

(안), 자동차관리법(안), 도로교통법(안), 여객자동

차운수사업법(안) 마련

 - 「자율주행자동차 상용화 촉진 및 지원에 관한 법률」 

입법 반영, 동법 시행령 및 시행규칙 입법 반영, 시범

운행지구 선정 지표 반영 등

- 「자동차손해배상보장법」중 자율주행자동차 개념,

자율주행자동차 사고에 관한 정의, 자율주행자동차

사고에 대한 구상권 관련 규정 입법 반영

○ 자율주행차 윤리 기반 마련

- 자율주행차 윤리 가이드라인 개발, 오픈 플랫폼, 

수용성 국제 비교, 윤리 가이드라인 등 마련

○ 자율주행차 기술 기반 마련

- 자율주행차 관련 사회적 수용성 지표, 수용성 모델 

개발, 수용성 조사 분석 등을 통한 수용성 향상 

방안 마련

○ 자율주행차 기준 마련

- 자율주행차의 안전 개념 정립 및 안전 기준 개선

방안과 추진 로드맵 제시

- 「자동차 및 자동차 부품의 성능과 기준에 관한 규

칙 」중 자율주행자동차 관련 규정 입법 방향 제

안사항 입법 반영

◦ “자율주행 교통물류 기본계획”에 미래자동차 안전
기준 로드맵 반영

○ 100

○ 100

○ 100

○ 100

○ 자율주행자동차 제어권 전환 안

전성 평가플랫폼 개발

 - 자율주행 실험자동차 제작 및 

제어권 전환 관련 파일럿 실험

○ 제어권전환 실차평가를 위하여 제어권전환 평가 플

랫폼을 개발하였으며, 이를 공로시험이 가능하도

록 임시운행 허가 획득하고, 파일럿 실험을 통해 

시행세칙을 검증하였음

 - 제어권전환 평가 플랫폼은 고속도로 기반 차로유

지, 위험최소화운행 기능, 제어권 전환 제어기능을 

구현 하였음

 - 「자동차관리법 시행규칙」제26조의2제3항에 따른 

자율주행자동차의 임시운행에 필요한 세부요건 및 

확인방법 등 안전운행요건을 모두 만족하였음(2대)

 - 제어권전환 평가 플랫폼을 활용하여 제어권 전환 

○ 100%
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4. 목표 미달 시 원인분석

  해당사항 없음

안전기준 시행세칙을 검증 시험 시나리오를 10회 

반복실험하여 적용 가능성을 검증함 

○ 자율주행자동차 제어권 전환 안

전성 평가 기준 개발

 - 제어권 전환 안전성 평가기술 

관련 국제기준(UN WP29 등) 대

응 및 선도 

○ 자율주행차 관련 국제기준과 관련된 전문가회의에 대

한민국 대표로 참석하여 동향 분석 및 기준안 제안

(3건)하여 제어권전환 관련 국제기준을 선도하였음

 - ACSF 18차 회의에서 운전자 특성(나이, 성별, 경

력), 행동(전방주시 차이), 알림 세기 등에 대한 실

험결과를 바탕으로 알림 시간을 최소 8초 이상 

및 알림을 점차 증가할 것을 기준사항으로 제안

하였으며, 일부 반영됨

-  ACSF 20차 회의에서 알림 방법에 대한 분석결과 

시각 및 촉각을 사용할 때가 다른 조합에 비해 안

전하므로 알림 방법으로 사용할 것을 제안하였으

며, 일부 반영됨

-  ACSF 23차 회의에서 운전자모니터링을 위한 측정

기준을 1세부 연구결과를 바탕으로 3건(눈깜박임, 

머리 또는 몸의 움직임, 연속적 눈감기)을 제안하

였으며, 2건(연속적 눈감기, 머리 움직임)이 최종 

반영되었음

○ 100%
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5. 연구개발성과의 관련 분야에 대한 기여 정도

■ 1세부

년도 핵심성과 단위성과 해당기관 질적목표 가중치

1차
년도

1

자율주행
자동차 제어권 
전환 안전성 

평가기술 개발
1

실차
기반 실험

환경
기반 마련

KATRI ①
기술수준 분석의 

적절성
11.0%

삼성교통
안전문화
연구소

②
시나리오 구성의  

적절성
3.4%

2
평가방법론

개발
1

자율주행 위험상황 
시나리오 개발 및 
실험환경 설계

DIGIST

①
위험도 평가 

시나리오의 대표성 
수준

6.9%

②
VR기반 평가 

플랫폼사양서의
적절성

6.9%

국민
대학교

③
고장상황별 국내 〮외 
연구자료 분석의 

적절성
4.1%

④

자율주행차량 
고장상황별 제어권 
전환 안전성 평가
시나리오의 적절성

6.9%

KATRI ⑤

환경 요인을
고려한 대표

위험 시나리오의 
대표성 수준

17.9%

아주
대학교 ⑥

고속도로 및 
교외도로 제어권 

전환 대표 시나리오 
수준

4.1%

3
알림방법론 

개발
1

자율 주행 모드 
시뮬레이션을 위한 

선행 연구

미시건 
공대

①
자료수집과 분석의
적절성과 최근 

연구동향의 반영도
7.6%

4
평가지원

시스템 구축
1

실험환경 설계 및 
부분 구축

KATRI ① 위험도 분석 반영률 24.1%

5
성과
분석

1
모니터링 및 성과

분석
위즐리앤
컴퍼니

① 성과관리체계 적절성 2.1%

② 모니터링 점검 건수 2.1%

③
성과분석 방법의 

적절성
2.8%

합계 100%
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2차

년도

1

DS기반
자율주행자동차 
제어권 전환 

안전성 
평가기술 개발

1 평가 시나리오 
세부조건(안) 제시

삼성교통

안전문화

연구소

①

DS 및 실차 평가 
시나리오 

세부조건 범위 심층 
분석 

1.0%

2
평가지원시스템을 
활용한 평가방법론 

검증
KATRI

①
BTO 기반 평가 

방법론
(운전자, 환경) 실험

23.5%

②
BTO 기반 

평가방법론(차량요소) 
실험

2

DS기반 
자율주행자동차 
제어권 전환 

안전성 
평가방법론 

개발

1

운전자 요인을 
고려한 DS기반 

통합실험 환경 구축 
및 1차 가이드라인 

도출

DIGIST

① 가상도로 자율주행 
경험 만족도 2.4%

② DS 동기화 지원 측정 
신호수 2.4%

③ DS-센싱 시스템 
동기화 정확도 2.7%

④ Test Case 수 6.2%

⑤ 제어권전환 시나리오 
가이드라인의 적절성 2.7%

2

도로 인프라 및 
교통상황별 제어권 
전환 영향 분석 및 
영향 인자 도출

아주

대학교

① 영향 분석 방법의 
적절성 2.1%

② 도출된 영향인자의 
타당성 1.4%

3
운전자 

심리/행태DB 
연구

1
실험실/실차 기반 
운전자 심리행태

DB
KATECH

① 수집정보의
(계측환경) 적절성 20.6%

② 수집정보의  
질적/양적 적절성 10.3%

③ DB설계의 적절성 3.4%

4

DS기반 
자율주행자동차 
제어권 전환 

안전성 
알림방법론 

연구

1
제어권 전환 

멀티모달 알림방법 
연구

국민

대학교

① 실험환경 요인 
반영도 수준 2.7%

② Test Case 수 3.4%

③ 단위기능
정상 구동률

3.4%
④ 동기화 데이터 

손실률

2
제어권 전환 

멀티모달 알림방법 
개발

MIU
①

다중 센서의 운전자 
상태 및 운전 수행 
예측 모델링 적합도 3.8%

② 측정방법의 적절성

국민

대학교

③ 알림방법 개수

4.1%
④ 운전자 반응시간의 

적절성

스탠포드 ⑤

문헌조사 및 전문가 
평가를 통한 시각신호 
디자인 가이드라인의 

적절성

3.8%

합계 100%
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3차

년도

1

(실차) 기반 
자율
주행

자동차 제어권 
전환 안전성 

평가
기술 개발

1
자율주행 데이터 

저장장치
 기록항목(안) 도출

삼성교통
안전문화
연구소

①
기록항목 및 성능지표 

도출 수
1.1%

2

(실차기반)
제어권 안정성 
평가인자 도출

및 평가플랫폼 구축

KATRI

①
제어권 전환 안전성 

평가지표 선정의 적절성

35.0%

②

자율주행
자동차 제어권 전환 
안전성 관련 소규모 
파일럿 F·O·.T 실험 
테스트 케이스 수

③

제어권 전환 안전성 
평가 방법 및 알림 방법 
구현을 위한 통합시스템 

구현 정확도

2
평가방법론개

발

1
운전자 모니터링
시스템 평가방법 

연구

DIGIST

①
모니터링 기능 평가지표 

수 

21.3%

2
제어권 전환 안전성 
평가 방법론 및 

지표 개발
②

DS·실차 유사성을 갖는 
안전성 평가지표 선정 

수

3

(DS)
기반 제어권 전환 
안전성 평가 인자

도출 및 평가 
테스트

아주 

대학교

① 실험 테스트 케이스 수

5.3%

② 실험 테스트 케이스 수

3
알림방법론 

개발
1

제어권 전환
멀티모달
알림방법
연구

버지니아 

테크
①

모델의 데이터 
설명력

5.3%

국민 

대학교

②
제어권 전환
알림방법 수 8.0%

③ Test Case 수

스탠포드 ④ 시각 신호 인식률 5.3%

4
운전자 

심리/행태 DB 
연구

1
운전자 심리/행태

정보 구조화
KATECH

①
실험 테스트 케이스 

수
18.6%

②
데이터셋 

수

합계 100%
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4차

년도

1

자율주행
자동차 제어권 
전환 안전성 

평가기술 개발

1
제어권 전환 안전성 

평가기준 및 
시행세칙 

KATRI

①
평가기준 및 

시행세칙의 시행 
가능성

42.0%

2
운전자 모니터링 

시행세칙
①

평가기준 및 
시행세칙의 시행 

가능성

2
평가방법론 

개발

1

운전자 모니터링 
시스템 및 

시뮬레이터 기술 
개발

DIGIST ①
모니터링 기능 
평가지표 수 

24.2%

2
환경요인

수량화 통합
Matrix 

아주 

대학교
①

Matrix 도출 방법의 
타당성/도출된 
Matrix의 합리성

9.7%

3
알림방법론 

개발

1
시각/청각/촉각 

알림방법 
가이드라인

국민 

대학교

①
알림방법가이드라인

의 적절성 

9.7%

2

제어권 전환 
멀티모달 
알림방법 
검증실험

① Test case 수

4
운전자 

심리/행태 DB 
연구

1
실차기반 제어권 
전환 성능 분석 및 
정량지표 연구

KATECH

①
제어권 전환 시간 
분석 Test case 수 

14.5%

②
Data set 외부 공유 

건수

합계 100%
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■ 2세부

년도 핵심성과 단위성과 해당기관 질적목표 가중치

1 차

년도

1

운전자 
심리/생리 

작업
부하 측정 및 

수량화

1

운전자 작업부하 
관련 

심리/생리정보 
요인 도출

고려

대학교

①

자율주행모드 
상황별 운전부하 
시나리오 대표성 

평가

4%

② STD 설계의 적절성 
평가 4%

③ 요인 적합도 2%

2
작업부하 
인식/예측 

시스템 개발
1

운전자 
생체정보/주행상황 
실시간 측정 및 

분석 시스템 설계

ETRI

①

SW 공인시험 
인증기관 시험

(시스템 요구사항 
정의 수준) 10%

②
SW 공인시험 
인증기관 시험

(시스템 설계수준)

③

SW 공인시험 
인증기관 시험

(시스템 요구사항 
정의 수준) 10%

④
SW 공인시험 
인증기관 시험

(시스템 설계수준)

3

제어권 전환 
실시간 

평가시스템 
설계 

가이드라인 
개발

1
제어권 전환 평가 
시스템 요구사항 

분석
ETRI

①
제어권 전환 평가 
시스템의 필요상황 
분석의 적절성

10%

② 상황별 상태 및 
부하 분석의 적합성 10%

③ 인터랙션 방법의 
적합성 5%

④ 국제기준 동향의 
반영도 5%

4

운전자 
심리/행태 DB 

구축
및 활용

1
실험실/실차

기반 DB구축 시험
설계

KATECH

①
DB구축을 위한

자율주행 시나리오
선정의 적절성 15%

② 실무적 활용도

③

SW 공인시험 
인증기관 시험
(시험방안의 
적절성)

15%

④

SW 공인시험 
인증기관 시험

(DB구조설계 초안의 
적정성)

5
머신러닝 
기반 분석 
기술 개발

1

운전자 운행심리 
빅데이터 분석 및 
개인별 운행심리 
패턴추출을 위한 

기반 분석

KAIST ① 분석의 적절성 10%

합계 100%

2 차

년도

1

운전자 
심리/생리 

작업
부하 측정 및 

수량화

1 운전자 작업부하 
수량화

고려 

대학교

① 운전자 상태 정의에 
대한 적절성 3%

② 수집된 데이터의 
정규성 검정 3%

③
운전자 상태별 
수량화 모델  

적합도
4%

2

운전자 
준비도 

인식/예측 
시스템 개발

1
운전 준비도 

인식/예측 시스템 
알고리즘 개발

ETRI

① 구조설계 기능 
반영율 5%

② 시스템요구사항 
반영율 5%

③ 알고리즘 적합도 10%
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어번대 ④ 운전자 행동 모델의 
정확성 5%

네이버 

시스템
⑤ 테스트 적합도 10%

3

제어권 전환 
에이전트 
기반 

인적요인 
심층연구

1
제어권 전환 

에이전트 설계 및 
인적요인 연구

ETRI

① 비교 실험수 10%

② 비교 실험수 10%

③ 시스템 요구기능 
반영율 5%

네이버 

시스템
④ 테스트 적합도 10%

에딘버러

대
⑤

업데이트 
알고리즘의 적용 

적합성
10%

4
머신러닝 
기반 분석 
기술 개발

1

액티브러닝 기반 
운전자 심리 및 
행태 예측모델 

연구

KAIST
① 비교 알고리즘 수 5%

② 예측모델의 적절성 5%

합계 100%

3 차

년도

1

운전자 심리/
생리 작업

부하 측정 및 
수량화

1
인지모델 기반 
제어권 전환 
시뮬레이션

고려 

대학교

①
운전자 

프레임워크의 
적절성

5%

②
인지모델 기반 
제어권 전환의 
적합도 평가

5%

2

운전준비도 
및 상황인지 
통합 예측 
기술 개발

1
운전준비도 및 
상황인지 통합 

예측 기술

ETRI

① 레벨별 대표 NDRT 
종류 5%

② 인식 기술의 정확도 5%

③ 알고리즘 적합도 5%

④ 통합시스템 
설계모듈개수 5%

어번대 ⑤ 운전자 행동 모델의 
정확성 10%

2

DVE 기반 통합적 
운전 준비도 
실시간 평가 
시스템 개발

네이버 

시스템

① 테스트 적합도 5%

② 테스트 적합도 10%

③ 테스트 적합도 10%

3

운전준비도 
기반 

인적요인 
연구

1 운전준비도 기반 
인적요인 연구 ETRI

① 유효 분석 실험수 10%

② 유효 분석 실험수 10%

③
인적요인 

가이드라인의 
적절성

5%

4
머신러닝 
기반 분석 
기술 개발

1
DVE 기반 운전자 

행태 예측 
알고리즘 개발

KAIST

① 고도화 활용변수
종류 수 3%

② 알고리즘의 개인화 
적합도 3%

③ 알고리즘 대비 
상호비교 4%

합계 100%

4 차

년도

1

작업부하 
수량화 
인지모델 
검증

1
제어권 전환 

상황에 대한 인지 
모델 개발

고려 

대학교

① 모델 알고리즘의 
적합도

10%2 인지 모델 검증 ① 인지 모델의 적합성 
평가

3 제어권전환 인지 
모델 활용 ① 활용 결과 표시 

개수

2 DVE 기반 1 제어권전환 능력 ETRI ① 분석된 제어권전환 30%
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통합적 
운전자 

제어권전환 
능력 실시간 
평가기술 
고도화

지표 연구 능력 지표 수

2 정신적 인지능력 
평가기술 개발 ①  실험데이터 기반 

알고리즘 정확도

3 신체적 반응능력 
평가기술 개발 ① 실험데이터 기반 

알고리즘 정확도

4 환경적 대응능력 
평가기술 개발 ① 실험데이터 기반 

알고리즘 정확도

5

운전준비도 기반 
제어권 전환 능력 
실시간 평가기술 

개발

① 실험데이터 기반 
알고리즘 정확도

6 정신적 인지능력 
평가모듈 개발

네이버 

시스템

① 테스트 적합도

30%

7 신체적 반응능력 
평가모듈 개발 ① 테스트 적합도

8 환경적 대응능력 
평가모듈 개발 ① 테스트 적합도

9

운전준비도 기반 
제어권 전환 능력 

실시간 평가 
시스템 고도화 

개발

① 테스트 적합도

3
인적요인 

가이드라인 
도출

1
실험 데이터 기반 

인적요인 
가이드라인 도출 ETRI

①
인적요인 

가이드라인의 
적절성 20%

2 가이드라인 검증 
및 확산 ① 가이드라인 설명회 

개최수

4

DVE 기반 
운전자 행태 
예측 기술 
검증/개선

1
주행 안정 판단 
알고리즘 적합성 

검증

KAIST

① 주행시나리오별 
분석사례 수

10%2 주행 안정 요인별 
분석 ① 분석된 주행 안정 

요인 수

3 주행 안정 판단 
알고리즘 고도화 ①

실험 데이터 기반 
알고리즘 정확도 

향상률 

합계 100%
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■ 3세부

년도 핵심성과 단위성과 해당기관 질적목표 가중치

1 차

년도

1

자율주행
자동차 법적 
관점에서의 
사회적 

수용성 제고 
개선 방안

1

자율
주행

자동차 및 
공공

서비스 제공을 
위한 관련 법제 

쟁점
검토

국내외 윤리의 
수용성 조사 

분석을 위한 기반 
구축

홍익 

대학교

① 국내외 법령 및 연구 
사례 분석의 적절성

2.8%

② 자동차관리법 개정안 
초안의 타당성

KOTI ③

공공서비스 제공을 
위한 현황분석 및 
기반 요소 수집의 

적절성

1.1%

2

자율주행
자동차 
윤리적 

관점에서의 
사회적 

수용성 제고 
개선 방안

1

국내외 윤리의 
수용성 조사 

분석을 위한 기반 
구축

홍익 

대학교

①

사고 관련 국내외 
책임 법제분석 및 
책임소재 쟁점 
기반요소 수집의 

적정성

4.1%

②
윤리적 쟁점별  

사례분석 및 기반요소 
수집의 적정성

2.8

③  윤리인식 분석 및 
평가의 적정성

KOTI ④

Open Platform의 
유용성 및 

윤리국제비교연구 
쟁점 기반요소수집의 

적정성

1.0

3

자율
주행

자동차 
기술관점의 
수용성

1 기술 수용성 효과
분석 방법론 수립 KOTI

①

기술적 적정수용성 
확보를 위한 조사 및 
사회경제적 가치분석 

시나리오 작성의 
적정성

2.1%

②

기술단계별 이용자 
관점 수용성 조사 및 

영향 요인모델의 
적합도

2.1%

③
자율차인식(과신/불신) 

쟁점별 분석 및 
기반요소 적정성

1.6%

4

자율
주행

자동차 
기준

관점의 
수용성
향상

1

자율차 관련 
국내외 기준

현황
분석 및 산업계 

안전기준 요구사항 
도출

KOTI ① 국내외 기준에 대한 
현황분석의 적정성 1.0%

언맨드 ② 산업계 안전기준 
요구사항의 적절성 1.4%

합계 100%
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년도 핵심성과 단위성과 해당기관 질적목표 가중치

2 차

년도

1

자율주행 
자동차 법적
관점에서의
사회적 
수용성
향상

1

자율주행 자동차
관련 법적쟁점
분석 및 평가
(기반요소, 1차 
법률요소 도출)

홍익 

대학교

① 법적 쟁점의 분석 및 
평가의 적합성

25%
② 자동차관리법 조문별 

개정안의 타당성

③ 법령별 쟁점 
기반요소의 적절성

④ 법령별 쟁점 
기반요소의 적절성

2

공공서비스 쟁점별 
기반요소

분석
(기반요소, 1차
법률요소 도출)

KOTI

① 기반요소의 적정성

10%
② 공공서비스 제공  1차 

초안의 적정성

2

자율주행 
자동차 
윤리적 

관점에서의
사회적 

수용성 향상

1

자율주행 자동차
사고 책임소재 

규명
(사고 책임소재
쟁점별 기반요소

분석)
홍익 

대학교

①
자율주행레벨 차량 
단계별 사고책임 
구조의 타당성

15%②
사고 책임소재 관련 
간담회 개최 목적 

달성도

③ 책임소재 관련 1차 
법률 개정안의 타당성

2
윤리 쟁점별 

기반요소 분석 및 
강령 초안 작성

① 선행연구 고찰의  
합성

10%
② 모형적합도

③
자율주행자동차  
윤리가이드라인 

1차 초안의 타당성

3
윤리수용성 
국제비교
조사 분석

KOTI / 

ORI

① 플랫폼 이용자
만족도

10%
② 국제합의

방향의 적절성

3

기술적 
관점의 사회
적 수용성
개선방안 

연구

1

자율차 인식 쟁점 
분석 및 

기술적/사회적/경
제적 가치분석

KOTI

①
적성 수용성 요소 및 

체크리스트의
적합성

20%

②
운전자/경험자
기술수용성 

모델의 적합도

③
운전자 과신/불신 
해소방안 도출의

적절성

④
튜토리얼 

프로토타입의
활용성

4

기준적 
관점의 
사회적 
수용성 

개선방안 
연구

1
Lv3를 위한 

안전기준 개선방안 
도출

① 추진전략의 적절성

10%
② 세미나 개최 목표 

달성도

③
국제표준/기준/

특허 조사
범위의 적절성

합계 100%



- 103 -

년도 핵심성과 단위성과 해당기관 질적목표 가중치

3 차

년도

1

자율주행자동
차 법적 

관점에서의 
사회적 

수용성 향상

1
자율주행자동차 
관련 법적쟁점 
대안 제시

홍익 

대학교

① 자동차관리법 조문별 
개정안의 타당성

14.5%② 법령 분석의 적절성

③ 개최건수

④ 법령 분석의 적절성

2 공공서비스 법적 
쟁점 대안 제시 KOTI

① 동향 및 사례분석 수

7.9%②
법적 대안의 적절성 

검토회의
개최 수

③ 공공서비스제공 2차 
초안의적정성

2

자율주행자동
차 윤리적 
관점에서의 
사회적 

수용성 향상

1
윤리 쟁점별 

기반요소 분석 및 
강령 초안 작성

홍익 

대학교

① 윤리적 평가지표의 
적절성

13.2%
② 윤리가이드라인의 

타당성

2 윤리수용성 국제 
비교조사 분석

KOTI / 

ORI

① Open Platform 
의견참여자 수

10.6%② Open Platform 홍보 
연계 채널 수

③ ISO TC241 

3

자율주행자동
차 

사고책임소재 
규명

1 사고책임소재 
쟁점별 대안 제시

홍익 

대학교

①
기술단계별 

사고책임구조의 
타당성

16.4%② 개최건수

③ 책임소재 관련 2차 
법률 개정안의 타당성

4

기술적 
관점의 
사회적 
수용성 

개선방안 
연구

1

자율주행차 
기술단계별 운전자 
신뢰 향상 방안 

마련

KOTI

① 수용성 요소의 적합성

29.6%

②
튜토리얼 프로토 

타입의 매체별 활용 
수

③
운전자/경험자 

기술수용성 모델의 
적합도

④ 기술적 수용성 정책 
가이드의 활용성

5

기준적 
관점의 
사회적 
수용성 

개선방안 
연구

1
Lv4를 위한 

안전기준 개선방안 
도출

KOTI

① 추진방향 도출의 
적절성

7.9%② 신·구조문대비표 
작성

③ 세미나 개최 목적 
달성도

합계 100%
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년도 핵심성과 단위성과 해당기관 질적목표 가중치

4 차

년도

1

자율
주행

자동차 법적 
관점에서의 

사회적 
수용성 향상

1
자율주행자동차 
관련 법적 쟁점 

대안 제시

홍익 대

학교

① 사전적 입법평가의 
적절성

14.3%
② 법령 분석의 적절성

③ 개최건수

2  공공서비스 법적 
쟁점 대안 제시 KOTI

① 대안 도출의 적절성

7.8%
② 법적 대안의 적절성

검토회의 개최 수

③ 공공서비스제공 법률
(안)의 적정성

2

자율
주행

자동차 
윤리적 

관점에서의 
사회적 

수용성 향상

1
윤리 쟁점별 

기반요소 분석 및 
강령 초안 작성

홍익 대

학교

① 윤리가이드라인 
최종안의 타당성

14.3%

② 윤리가이드라인 
검토회의 개최건 수

2 윤리수용성 
국제비교조사분석

KOTI / 

ORI

① Open Platform 
의견참여자 수

10.4%② 조사대상국 수

③ ISO TC241 지원결과

3

자율주행자동
차 

사고책임소재
규명

1 사고책임소재 
쟁점별 대안 제시

홍익 대

학교

① 기술단계별 
사고책임구조의 타당성

16.1%
② 개최건수

③ 법률(안)의 최적화 수준

4

기술적 
관점의 
사회적 

수용성 개선 
방안 연구

1

자율주행차 
기술단계별 

운전자 신뢰 향상 
방안 마련

KOTI

① 기술적 수용성 정책 
가이드의 활용성

29.2%
②

운전자/경험자 
기술수용성  모델의 

적합도

③ 모델 적합도

5

기준적 
관점의 
사회적 

수용성 개선 
방안 연구

1
미래자동차  

안전기준 개선방안 
도출

KOTI

① 로드맵 방향과 전략의 
적절성

7.8%

② 세미나 개최 목적 
달성도

합계 100%
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■ 4세부

년도 핵심성과 단위성과 해당기관 질적목표 가중치

2차

년도

1

평가

플랫폼

개발

1

평가

플랫폼 

설계

KATRI

① 요구사항 수집 수준

8.3%

②

제어권 전환 파일럿 

F.O.T  방법론 

개발의 적절성

2

국제

기준 

대응

①
국제기준 동향의 

반영도
8.3%

3
자율차 제작 및 

파일럿 실험
이노엑스 ①

Integration Device 

작동성
8.5%

4
자율차 제작 및 

파일럿 실험

현대 

모비스

①
 시스템 해제 및 

작동 시나리오 수준
10.1%

②

자율주행 종방향 

시스템 해제 및 

작동 시나리오 

작동성

15.2%

③

자율주행 횡방향 

시스템 해제 및 

작동 시나리오 

작동성

15.2%

2 성과분석 1
모니터링 및 

성과분석

위즐리앤

컴퍼니

①
모니터링 방법의 

적절성
10.8%

②
성과분석 방법의 

적절성
12.8%

③ 사용자 만족도 10.8%

합계 100%
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3차

년도

1
평가플랫폼개

발 및 활용

1

(실차기반)

제어권 안전성 

평가인자 도출 및 

평가 플랫폼 구축

KATRI

①
평가플랫폼 

임시운행허가 획득

5.8%

2

제어권 전환 

안전성 평가기술 

관련 국제기준 

대응

①
국제기준 동향의 

반영도

3
Integration Device

기능추가
이노엑스

①
Integration Device

작동성

11.8%

②
자율주행 기능정지 

작동성

4 주행모드 성능개발
현대 

모비스

①
인증용  시나리오  

주행시험 성공 여부
57.8%

② 별도기록항목

2 성과분석 1
모니터링 및 

성과분석

위즐리앤

컴퍼니

①
성과지표 점검회의 

개최

24.6%

②
전문가 검증회의 

개최 

③

연구개발 목표의 

달성도 및 자체 

평가 작성

④
연구기관 모니터링 

횟수

합계 100%
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6. 연구개발성과의 관리 및 활용 계획

■ 연구개발 성과 및 활용 계획

성과형태 연구성과 활용방안
활용

형태

법령개정 제어권 전환 국제기준(WP29)

국제기준 제안 및 반영 

법령개정 운전자 모니터링 국제기준(WP29)

법령개정 제어권 전환 안전성 평가기준, 시행세칙
국내기준 및 

시행세칙

기준

시행
법령개정 운전자 모니터링 안전성 평가기준, 시행세칙

시뮬레이터
제어권 전환 평가용 드라이빙 시뮬레이터 

(BTO/ATO)

평가 검증 및 

자율차 관련 

후속 연구에 활용

검증

시험

가이드

라인

제어권전환 관련 가이드라인

 - 제어권전환 평가기술 가이드라인

 - 제어권전환 알림 방법 가이드라인

 - 제어권전환 교통·환경 영향 가이드라인  

안전기준 반영완료,

연구 활용을 위해 

자료배포 (관,산,학,연)

연구단

간행물

도서

제어권전환UX 관련 도서 

(User Experience Design for

Automated Driving, Springer)

연구 활용을 위해 

자료배포 (관,산,학,연)

도서 

출판

주요 연구개발 성과

4 차

년도

1
평가플랫폼개

발 및 활용
1

(실차기반)

자율주행

자동차 제어권 

전환 안전성 관련 

F.O.T 수행

KATRI ①

파일럿 F·O·.T 

실험 테스트 케이스 

수

35%

2 성과분석 1
모니터링 및 

성과분석

위즐리앤

컴퍼니

①
연구기관 모니터링 

횟수

65%
② 전문가 검증 수행

③ 편익계산

합계 100%
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가이드라인 제어권 전환 인적요인 가이드라인

안전기준 개정시 활용, 

제조사 활용, 국제기구 

발표 (관,학,산,연 배포)

간행물

표준제정 자율주행자동차 기술 표준화 국내 표준안 제안 및 채택

기술 DVE 모니터링 기술 기술사업화 기술이전

기술 제어권전환 에이전트 기술 기술사업화 기술이전

기술 제어권전호나 능력평가 기술 기술사업화 기술이전

DB 시뮬레이터 실험 DB 권고안 도출시 활용, 

법령개정(안) 「여객자동차운수사업법」 개정(안)

- 자율주행차법 

시범운행지구 

선정기준 일부 반영

- 

「여객자동차운수사

업법」 개정에 활용

행정규칙 

반영

법령개정(안) 「자동차관리법」 개정(안)

“자율주행차법령” 

제정 일부 반영

「자동차관리법」 

개정에 활용

법령 반영

오픈 플랫폼
자율주행차 수용성 

오픈 플랫폼 구축

자율주행차 정보제공 

(교육자료 등), 의견 

수렴 홍보활동에 

활용

홈페이지

가이드라인 자율주행차 윤리 가이드라인
윤리 가이드라인 

고시에 활용
가이드라인

법령개정(안) 「자동차손해배상보장법」 개정(안)

- 

「자동차손해배상보

장법」 일부 반영

법령반영

가이드라인 자율주행차 정책 가이드라인

법정계획 (자율주행 

교통물류 기본계획 

등) 수립 등에 

활용하고, 산업계 

기술 개발의 참고 

자료로 활용 예정

법정계획 

반영

규칙 개정(안)
「자동차 및 자동차부품의 성능과 기준에 

관한 규칙」 개정(안)

행정 규칙 개정에 

일부 반영

행정규칙 

반영
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 ○ 자율주행차(레벨 3) 연구·개발을 위한 기초자료로 활용

  - 제어권전환 관련 연구결과를 국제전문가협의체(ACSF)에 발표하여 국제기준화 하였으며, 국

내 안전기준도 국제법과 기준조화되어 있으며, 이를 바탕으로 국내기준을 시행하고 있으

며, 향후 레벨 3 자율주행차 기준적합 평가 시 활용 예정임

  - 제어권전환 안전성 평가기술 연구과정에서 발생된 가이드라인 3종은 국내외 학회를 통해 적

극 홍보중에 있으며, 연구단 간행물 형태로 다양한 기관에 배포 예정임

  - 제어권 전환UX 도서에는 알림방법에 대한 연구결과를 정리하였으며, 21년 내 출판 예정임

  - 시뮬레이터는 주관기관에서 제안중인 ‘자율주행기술 혁신사업’수행 시 고속도로 기준마

련을 위한 시나리오 검증 등에 활용할 예정이며, 타 기관에서 활용 수요가 있을 시 가동기

간을 고려하여 개방할 예정임

 ○ 제어권 전환 인적요인 가이드라인은 자율주행 시스템 제어권 전환 정책 및 기준 제정에활

용 가능하며, 일반 운전자의 3단계 자율주행시스템에 대한 이해를 높이고 안전하게 자율주

행시스템을 사용할 수 있도록 지원하는 교육훈련 자료로 활용 가능

 ○ 제어권 전환 인적요인 가이드라인은 “부분 자율주행시스템의 안전기준(제111조의3 관련)”

안전기준 개정에 활용하고, 권고안 영문버전을 UNECE WP.29에 배포하는 용도로 활용 계획

 ○ 다양한 제어권 전환 상황에서 다기종 센서를 이용하여 수집한 차량, 운전자, 환경 센싱 정

보를 자율주행자동차 인적요인 연구를 위한 데이터셋 수집을 위한 기술로 활용

 ○ DVE 모니터링 기술은 “부분 자율주행시스템의 안전기준(제111조의3 관련)” 운전자모니

터링 시스템 기술 개발을 위한 핵심 요소 기술로 활용

 ○ 인적요인을 고려한 자율행동차 기술개발의 국제적 리더쉽 확보에 활용

 ○ 제어권전환 에이전트 기술은 “부분 자율주행시스템의 안전기준(제111조의3 관련)” 운전

자와 자동차 간 상호작용(HMI) 기술 개발을 위한 핵심 요소 기술로 활용

 ○ 제어권전환 에이전트 기술은 운전자의 다양한 모달리티 채널별 반응 특성 연구 결과를 활

용하여 인간의 인터렉션 방법 연구에 대한 기반 기술로 활용

 ○ 지자체 실증사업을 추진하여 AI 도시공원 내에 제어권 전환 능력 평가 시스템 설치 및 실

증 서비스를 추진하여 국민이 참여, 체감을 통해 자율주행 등 AI 기반 융합기술 보급 확산 

및 수용성 증대 추진

 ○ 자율주행차 운전능력 평가 프로세스 표준화, 운전자 기반 자율주행 운전 능력 및 제어권 

전환 운전요소 평가 기술 개발 등 향후 연구에 활용 계획

 ○ 제어권 전환 능력평가 기술은 운전자의 자율주행시스템 사용 능력을 평가하는 기술로 자

율주행자동차 운전면허 시험에 적용하기 위한 기반 기술로 활용

 ○ 본 과제에서 수집된 제어권 전환 인적요인 실험 데이터셋은 고가의 장비를 활용하여 많은 

전문 인력이 장기간 투입되어 획득할 수 있는 데이터로 민간 및 학계에서 구축하기 힘든 

특징이 있음. 상기 실험 데이터셋을 공유하여 관련 산업계와 학계에서 자율주행자동차 인

적요인 연구 개발에 활용 가능

 ○ 인적요인 실험 데이터셋은 데이터 처리 및 통계 분석을 통하여 가이드라인의 주요 권고항

문서

자율주행차 

안전기준 개선 방향 및 미래 자동차 

안전기준 로드맵

미래자동차 안전기준 

로드맵은 자율주행 

교통물류 기본계획 

수립 등에 활용 예정

기본계획 

반영

실차

평가환경
제어권 전환 평가용 자율주행차 (2대)

평가 검증 및 

자율차 관련 

후속 연구에 활용

검증

시험
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을 도출시 활용하고 자율주행자동차의 운전자와 관련된 향후 연구의 근거자료로 활용

 ○ 자율주행차(레벨 3) 안전기준 시행에 활용

  - 제어권전환 관련 연구결과를 국제전문가협의체(ACSF)에 발표하여 국제기준화 하였으며, 국

내 안전기준도 국제법과 기준조화되어 있으며, 이를 바탕으로 국내기준을 시행하고 있으

며, 향후 레벨 3 자율주행차 기준적합 평가 시 활용 예정임

  - 제어권 전환 평가용 자율주행차는 평가 검증을 위해 활용하였으며, 향후 국내기준 시행을 

위해 시험평가 사전연습 및 평가원 교육용으로 활용 예정임

  - 또한, 주관기관에서 제안중인 ‘자율주행기술 혁신사업’수행 시 고속도로 기준마련을 위

한 데이터 수집 등에 활용할 예정임
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