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I. 기술의 정의 및 범위

1. 기술의 정의

□ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술

ㅇ 본 연구에서 기획하는 ‘자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술’은 자율주행과 

수동주행 사이의 제어권 전환시 안전성을 평가하고 검증하기 위한 기술을 의미함

- “제어권 전환”이란 자율주행자동차의 운전자와 차량 간 주행 통제 권한의 상호 이양을 

의미하며 기술적 고려 대상은 자율주행자동차가 지속적인 안전운행을 담보할 수 없다

고 판단하고 운전자에게 주행권한을 이양 받도록 하는 경우, 또는 안전주행을 위하여 

운전자 스스로의 판단에 의하여 주행권한을 되찾아 오는 경우를 의미함 

□ 자율주행 상황에서의 인적요인(Human Factor) 심층연구 및 DB 구성/활용

ㅇ 본 연구에서 기획하는 ‘자율주행 상황에서의 인적요인(Human Factor) 심층연구’는 

자율주행자동차의 운전자 및 탑승자 등에 대한 차량 내·외부 상황인지 및 반응특성

에 대한 연구, 부주의 및 졸음 그리고 운전부하 등의 운전자 인적요인에 대한 심층

연구를 의미함 

ㅇ 본 연구에서 기획하는 ‘자율주행 상황에서의 인적요인 DB 구성/활용’은 자율주행 환

경과 새로운 HMI 기술인 DVI 디바이스가 창출해 내는 모든 정보를 빅데이터화시킨 

데이터베이스를 구성하여 당면한 안전성 문제를 과학적으로 분석하고 축적된 DB에 

대한 활용 및 상용화 전략 수립 및 보급을 의미함

□ 자율주행자동차의 사회적 수용성 향상 기반기술

ㅇ 본 연구에서 기획하는 ‘자율주행자동차의 사회적 수용성 향상 기반기술’은 자율주행

자동차가 사회적으로 안정적인 정착 및 확산을 위한 사회적인 수용성을 향상시키는 

기반기술을 의미함

- 사회적 수용성은 자율주행자동차 관련 법령제도 정비를 위한 법적 관점, 윤리적 딜레

마 및 사고 시 법적 책임 규명을 위한 윤리적 관점, 자율주행자동차에 대한 불신 및 과

신을 불식시키기 위한 기술적 관점 및 현재와 미래의 자동차안전기준의 개선방안과 도입

을 위한 기준적 관점으로 분류함
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2. 기술의 범위

□ 자율주행자동차 기술분야 측면

ㅇ 자율주행자동차의 제어권 전환 안전성을 확인하고 평가하기 위한 분야는 크게 ‘제어

권 전환 안전성 평가기술 및 가이드라인 개발’, ‘자율주행 상황에서의 운전자 인적요

인 심층연구’ 및 ‘자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 DB 구성 및 공용-상용화 연

구’, ‘사회적 수용성 향상 기반기술 연구’로 구분 가능함

- (제어권 전환 안전성 평가기술 및 가이드라인 개발) 자율주행자동차가 레벨 3 기준으로 

주행상황에 따라 운전의 주체가 차량 혹은 운전자 사이에 전활될 경우 안전성이 확보

된 상태에서 적정하게 전환되는지 여부를 확인하고 평가하는 기술과, 평가지원 시스템

을 통한 설계 가이드라인을 개발하는 기술을 의미함

- (자율주행 상황에서의 인적요인 심층연구) 전체 교통사고 원인의 약 94%를 차지하는 

인적오류에 대한 운전자의 상황인지 및 반응특성을 연구하고 인적요인의 원인과 대책

을 연구하는 기술을 의미함

- (자율주행 상황에서의 인적요인 DB 구성 및 공용-상용화 연구) 인적요인 관련 연구 및 

자원자 실험에 대한 데이터베이스를 구성하고, 데이터의 공개 및 보급 전략을 수립하

여 향후 자율주행자동차의 학습기능에 활용하는 기술을 의미함

- (사회적 수용성 향상 기반기술 연구) 자율주행자동차의 법적/윤리적/기술적/기준적 수용

성을 확보하여 자율주행자동차의 사회적 수용성 향상을 위한 기반기술 연구를 의미함

□ 자율주행자동차 기술수준(Level) 측면

ㅇ 자율주행자동차 안전성 평가기술의 기술단계 측면에서의 개발범위는 국내․외의 첨단 

운전자 지원 장치(ADAS) 관련 평가기술개발 수준 및 자율주행기술의 시장도입 단계

를 고려하여 Level 2~3에 해당하는 자율주행기술 안전성 평가기술을 주요대상으로 함

- 이는 자동차전용도로(고속도로 포함) 환경에서 주행하는 자율주행 기능(Level 3)과 일부 

주차장 환경에서 구현되는 자율주차(Level 3~4) 기능으로 구분할 수 있음 (일부 Level 

2 운전자지원기술 포함)

□ 기술개발단계 측면

ㅇ 전 세계 대부분의 자동차 제작사들은 오는 2020년을 목표로 레벨 3 수준의 자율주

행자동차 출시를 계획하고 있으며, 본 연구의 기간을 고려할 때 1단계(‘17~’20)는 레

벨 3 및 전용도로 기반, 2단계(‘21~’22)는 레벨 4 및 도심도로 기반을 목표로 설정함
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II. 기획연구의 배경 및 필요성

1. 기획연구의 배경

□ 자율주행기술 도입 요구 증대

ㅇ ‘기술’ 및 ‘기계’ 중심에서 ‘인간’ 및 ‘편의’ 중심으로 자동차산업 패러다임이 변화함에 

따라, 자동차의 안전성 및 편의성에 대한 수요가 고도화ㆍ다양화되는 추세임

- 인구고령화에 따른 교통취약 계층(Vulnerable Road User : 교통약자) 증가가 예상됨에 

따라 이러한 교통약자의 이동 편의(기동성, 독립성, 그 외 서비스이용)  및 안전성 확보

를 위한 자동차 요구 증가가 예상됨

- 이와 함께 자동차 주행의 편리성, 조작의 용이성 등 최적화된 운전환경을 제공할 수 

있는 자동차의 요구가 증대되고 있음

ㅇ 자율주행기술은 주행 안전성을 제고함으로써 교통사고ㆍ혼잡 감소에도 크게 기여함

- 교통사고의 가장 큰 원인으로 인적요인(Human factor)을 인식하기 시작함에 따라 자율

주행기술 도입ㆍ적용의 필요성에 대한 요구가 증대되고 있음

    * 전 세계 자동차 사고 사망자수는 연간 124만명에 이르고(한국 ‘14년 4,762명), 이 중 

90%가 전방주시 태만, 졸음운전 등 운전자 과실(WHO, ’12)로, 자율주행 도입에 의해 

이러한 운전자 과실에 의한 교통사고를 획기적으로 감소시킬 수 있을 것임

□ 자율주행기술을 모티브로 교통환경 및 법ㆍ제도 변화

ㅇ 현재 자동차를 포함한 모든 도로ㆍ교통ㆍ물류시스템은 자율주행을 모티브로 변화하

는 추세임

- ‘20년 경 양산형 자율주행자동차 출시 ‘약 1만대’, ‘35년에는 신규 차량 중 자율주행기술을 

탑재한 자동차 비중이 75%에 해당하는 약 8천만대에 이를 것으로 전망하고 있음

ㅇ 자율주행자동차 테스트와 운용을 위한 법적 프레임워크 정비

- (미국) NHTSA는 자율주행자동차 기술 개발 가이드라인과 자동차용 V2V 통신을 위한 

법규(FMVSS 150) 재정

- (EU) 안전성 강화를 위한 로드맵 확정

- (일본) 자율주행자동차 개발 활성화를 위한 도로교통법 및 도로운송차량법 개정

- UNECE/WP29에서는 자율주행시 시스템에 의한 도로 운행이 가능하도록 국제 도로교통 

협약(비엔나, 제네바) 개정 중 
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□ 자율주행자동차 안전성 평가연구의 중요성 증가

ㅇ 자율주행기술 도입 시 가장 큰 위험요소로 사고책임, 주행 및 통신보안 등에 따른 

안전성 논란이 제기되고 있음

- 미국 미시건 대학의 자율주행자동차 도입에 대한 사전 소비자 인식 조사 결과, 장비 및 시

스템의 결함, 운전자의 법적 책임, 예기치 못한 오류 발생, 다른 차량들 사이의 상호작용, 보

행자 및 자전거와 상호작용, 보안 문제 등 여러 가지 사안에 대한 우려 있음

- 미국 Harris Poll 설문조사(‘14년) 결과, 52%가 무인차의 안전성에 의문을 제기하였으며, 그 

이유로는 공신력 있는 기관 통한 안전성 확인이 담보되지 않았기 때문으로 답변함

ㅇ 이에 따라 자율주행기술의 안전성 연구 필요성이 제기되어 유럽을 중심으로 한 

UNECE/WP29와 미국(NHTSA) 등에서 이에 대한 계획이 발표되고 있음

- (유럽) UNECE/WP29 산하 ITS-AD(Automated Driving) IWG(‘15. 3월 발족)　활

동을 통해 자율주행기술 정의, 법적 한계 및 이슈, 국제조화기준 논의 아이템, 

eSafety 및 eSecurity에 대한 조화된 일반 가이드라인 등 제시

- (미국) 자율주행자동차 관련 NHTSA의 정책방향 제시('13. 5월) 및 인적요소

(Human factor) 연구, 전자제어장치(Electronic control systems) 안전성 연구, 

시스템 성능기준 개발 등 R&D 추진 계획 발표

□ 국가별 정책적 자율주행자동차 R&D 추진 강화

ㅇ 미국, 영국, 중국 일본 등 국가별로 자율주행자동차 활성화를 위한 정책적 R&D 추진 

노력이 강화되고 있음

- (미국) ‘12년 연방도로교통안전청(NHTSA) 내 첨단 전자장비, 보안분야 확대(과 1개 신

설, 위원회 1개 신설, 시험센터 조직 증대)

- (영국) 교통부․기업혁신기술부 공동으로 자율차․스마트카 센터 설립, 자율차 운행 기준 

수립 및 2천만 파운드 연구개발계획 발표(‘15. 7월)

- (중국) 제13차 5개년 계획(‘16～’20)에서 자율자동차를 정부 중점지원 7대 전략적 신흥 

산업에 포함

- (일본) 관‧민 지능형 교통시스템 구상․로드맵을 통해 ‘25～’28년 고속도로, ‘27～’30년 대

도시 완전 자율주행 시행 계획 발표(‘15. 6월)

- (대한민국) 2020년 국내 자율주행자동차 상용화 지원 방안 발표(제3차 국토․미래․산자

부 합동 규제개혁장관회의, ‘15.5.6)
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2. 기획연구의 필요성

□ 기술적 측면

ㅇ 우리나라가 자율주행자동차 시장을 선점하기 위해서는 이의 상용화를 위해 필요한 자

율주행자동차 평가기술개발이 시급함

- 현재 우리나라의 자동차 안전기술분야는 수동안전 시스템을 제외한 모든 분야가 선진

국 대비 80% 미만의 기술력을 보유하고 있으며, 자율주행시스템 기술은 77.5% 수준으

로 기술 격차가 매우 큼

- 자동차의 안전기술이 융합 기반기술과 자동차 편의기술에 비해 상대적으로 유럽, 미국, 

일본 등 선진국과의 기술 격차가 큼

  

구분 융합 기반기술 자동차 안전기술 자동차 편의기술

한국 79.2 78.1 82.8

미국 96.6 95.4 98.7 

일본 95.0 93.4 94.5

유럽 100.0 100.0 100.0

중국 68.9 67.0 68.3

 자료: 2015 산업기술수준조사(한국산업기술평가관리원)

<스마트자동차 중분류 단위 국가별 기술수준 비교 (단위: %)>

ㅇ 자율주행기술은 기존 자동차와는 달리 운전자가 아닌 시스템에 의해 주변 상황을 인

지하여 판단 및 제어를 수행하는 기술로 운전자와 시스템 사이의 상호작용에 대한 

연구를 포함하여 복잡한 실도로 주행상황을 반영한 시스템의 제어성능 개발 등이 필

요하며, 이에 따른 안전성을 확보하고 평가하기 위한 기술 역시 새롭게 제시되어야 

함

ㅇ 현재 모든 사물과 차량이 인터넷을 통해 서로 연결(IoT; Internet of Things)되고 정

보량이 증가함에 따라 운전자는 운전 행위 외에 다른 정보들을 받아들여야 하며, 운

전자 주의 분산에 대비한 요소에 대한 안전성 평가기술 개발 시급함

- 운전자가 주행 이외의 활동에 집중할 수 있는 자율주행환경에서는 사고 위험에 대비하

고 시스템의 안전성을 높이기 위하여 최소한의 기준을 포함한 안전성 평가기술 개발이 

반드시 필요함

- 또한, 운전자와 시스템 간의 커뮤니케이션과 운전자의 인지반응 및 시스템에 대한 수

용성 등 인적요소에 대한 연구가 필수적임
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□ 정책적 측면

ㅇ 유럽(UNECE) 및 미국(NHTSA)이 주도하고 있는 자율주행자동차 평가기술 개발 로드

맵에 부합하는 국제조화기준 도출을 위해 정부 주도의 R&D 지원이 필요함

ㅇ 자율주행자동차 평가기술개발은 자율주행을 지원하기 위한 법, 제도적 정비와 첨단기술

의 제어 및 관리 기준 수립 등 정부 차원에서의 정책적 판단 및 지원이 필수적임 

- 자율주행자동차는 다양한 IT 분야의 기술적 접목과 연계가 필요하며 IT 기술의 발전 

속도와 다양성을 고려할 때 기술 융․복합에 따른 표준화, 산업 분야 간 이견 조율, 첨

단 주행체계 도입을 위한 제도 도입 등 정부의 관리ㆍ조정 역할이 중요함

- 실제 미국, 유럽, 일본 등 선진국들은 도로교통 안전성 증대를 위하여 도로 인프라 구

축 및 자동차 탑재 안전시스템 의무 장착 확대를 정부 주도로 시도하고 있으며, 이에 

따라 우리나라도 정부차원의 공인된 평가기술 개발 및 평가환경 구축을 위한 적극적인 

지원이 필요함

ㅇ 본 기획연구에서는 현행 법규와 상충되는 부분을 해결하는 것을 시작으로 해서 사고 

시 책임소재와 같이 장기적인 논의가 필요한 사안에 이르기까지 단계별로 제도 정비

를 추진할 필요가 있음

III. 국내외 동향 및 환경 분석

1. 국내외 정책동향

□ 유럽 

ㅇ 안전성 강화를 위한 로드맵을 확정하며, 자율주행자동차 테스트와 운용을 위한 법적 

프레임워크 정비 및 안전기준 논의 추진

- UNECE/WP1에서 비엔나 도로교통협약 수정으로 자율주행자동차 주행이 가능

- UNECE/WP29 등 자율주행자동차 안전기준 논의 시작(ITS-AD Informal W.G)

□ 미국

ㅇ 미국은 자율주행 자동차 및 교통시스템 개발을 위해 DOT(Department of 

Transportation), DOD(Department of Defense), NSF(National Science Foundation), 

DOE(Department of Energy) 등을 통한 연방정부 지원과 주정부 지원을 하고 있음

- DOT와 주정부 및 민간 지원으로 여러 개의 대학과 연구기관에서 BRT(Bus Rapid 

Transit)을 위한 VAA(Vehicle Assist & Automation) 프로그램을 수행하고 있음
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- DOT의 FHWA(Federal Highway Administration) 산하 기관인 NHTSA(National Highway 

Traffic Safety Administration)에서는 안전규정에 대한 법규제정을 목적으로 관련 연구 

지원

ㅇ NHTSA는 “Preliminary Statement of Policy Concerning Automated Vehicles" (2013

년 5월)를 발표하면서 자율주행자동차 관련 정책방향을 제시하였음

- 2020년 말까지 안전도 향상, 물류 및 환경 개선 등을 위해 업계와 공기관이 협업하여 

광범위한 부분 자율주행 시스템(Partially automated vehicle system) 도입

- NHTSA의 자율주행 레벨 1~4까지의 모든 단계에 대한 연구 및 개발 포함

ㅇ NHTSA에서 다른 DOT 기관들과 자율주행자동차 관련하여 협력 연구한 결과, 자율주

행자동차 관련 정책 수립을 위한 3가지의 핵심 연구 분야(Human Factor, Electronic 

Control System Safety, Development System Performance Requirement)를 선정함

ㅇ NHTSA는 자율주행자동차의 V2V 통신기능 의무화 및 보안기준의 법제화를 추진

- NHTSA는 자동차 기준 'V2V 통신 의무화 및 보안 기준' 도입을 추진함

- NHTSA 'V2V 보안인증관리시스템‘ 구축 관련 정보 요청(’14.10.~‘14.12.)

- NHTSA가 주도하여 자동차업계와 함께 PKI(Public Key Infrastructure)를 사용한 인증방식인 

SCMS(Security Credential Management System)을 V2X에 도입하기 위해 시도 중

ㅇ 미국 교통부는 지난 10여년 동안 약 5,500억 원의 정부 예산을 투입하여 V2V 기술

을 개발하였고, 자동차 제작사를 중심으로 한 민간에서도 약 550억 원의 연구개발 

재원이 투자됨

ㅇ 연방정부와 주정부가 각각 자율주행자동차에 대한 정책을 시행, 17년부터 10년간 자

율주행자동차 관련 39억달러 투자 계획 발표

ㅇ 미국 주정부들은 자율주행 관련 시설 투자와 규제 완화, 자율주행자동차 개발 분야

를 선점하여 일자리 창출과 세수 확대, 관련 산업 육성 등의 효과 기대

□ 자율주행자동차 관련 국내 정책 동향

ㅇ 정부는 「미래성장동력 발굴․육성계획」 수립 및 13대 미래성장동력 확정(2014.3.19, 

제11차 경제관계 장관회의)을 통해 ’스마트(자율주행)자동차‘를 13개 미래성장동력(9

개 전략사업, 4대 기반사업) 중 주력산업 고도화를 위한 1순위 전략사업으로 선정함

- 미래성장동력의 체계적 실천계획으로 「미래성장동력 실행계획」 수립 및 확정

(2014.6.17, 제22차 경제관계 장관회의)

ㅇ  스마트 자동차 종합실천계획 
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- 스마트(자율주행) 자동차 R&D 실행계획 수립의 기본방향은 단계별 세부목표, 성과물, 

추진과제를 구체화하고 추진 과제별 책임주체의 명시임

- 스마트 자동차 추진단장의 주도하에 미래부, 산자부, 국토부 등 3개 부처의 TF를 구성

하여 실행계획 수립

ㅇ (´15.5, 제3차 규제개선장관회의) ‘자율주행 자동차 상용화 지원방안’으로 자율주행자

동차 안전성 평가기술 개발 및 테스트베드 구축 관련 보고

- 제3차 규장회의*(‘15.5)에서 ’20년 자율주행자동차(일부 레벨3) 상용화를 정책목표로 확

정하고 ‘자율주행자동차 상용화 지원방안’ 발표

2. 국내외 시장동향

□ 자율주행자동차 시장 전망 

ㅇ 국가별 정책과 안전·편의에 대한 소비자 관심 증대에 따라 상용화 이후 자율주행자

동차 관련 제품·서비스 시장의 대폭 증가 전망

- 자율주행자동차 상용화 시판은 대부분 ’20년으로 예상, 상용화 이후 성장세는 매우 빠

를 것으로 예상되나 구체적 전망은 기관별 상이

- Navigant Research는 세계 3대 시장(북미, 유럽, 아시아) 자율주행자동차 연간 판매량이 

’20년 8,000대에서 ’35년 9,540만대로 연평균  85%성장 예상(‘35년에는 연간 판매량의 

75%가 자율주행자동차)

ㅇ 자율주행 시스템별 시장 전망은 2020년 교통혼잡 저속구간 자동운전 지원은 33.%,  

차선변경 및 자동주차는 약 10%로 전망한 반면, 합류 및 분기로 주행지원은 1.4%의 

시장 점유 전망

□ 자율주행자동차 시장 점유율

ㅇ 자율주행자동차 및 ADAS 자동차의 주요 부품은 레이더, 라이다, 카메라센서 이며, 주

요 업체들의 경쟁력 및 레이더 시스템 시장 점유율은 독일 업체들이 높음

- 규모 및 성장률은 2013-2020년까지 카메라와 레이더 시장 24%, 라이다 시장 39% 성

장 전망

ㅇ 자동차산업의 공급자 범주가 전기전자, 정보통신, SW 등 이종 산업·기업으로 확장되

면서 부품시장 주도권 경쟁 확대

- 자동차 내 안전장치에 적용되는 카메라, V2X 통신모듈 및 텔레매틱스 개발 등에 자동

차산업 외 他 산업의 진출 확대

- 선진 자동차업체 중심으로 AUTOSAR, GENIVI, ISO26262 등의 플랫폼, 기술규격이 부품

업체 글로벌화의 장벽으로 등장
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ㅇ 현재 자율주행자동차를 개발하고 있는 세계 자동차 OEM 18개사의 자율주행자동차 

기술 개발과 관련된 전략 및 실행 능력을 비교하여 시장 경쟁력을 분석함

- Navigant Research에서는 각 사의 자율주행자동차 기술개발과 관련된 비젼, 시장화 및 

생산 전력, 기술, 지형적 위치, 마케팅, 생산능력 및 역량, 가격, 기업의 관심 도 등을 

종합적으로 분석하여 전략적인 측면과 실행 능력 측면을 비교함

- 이 비교에 따르면, 시장을 선도하는 기업으로 Audi, Daimler, BMW, GM을 우선 꼽았고, 

Ford, Volvo, Toyota, Honda를 다음 그룹으로 선정함

- 한국의 현대 기아차와 전기차 OEM인 테슬라의 경우 도전자 그룹으로 분류 하고 있음

3. 국내외 기술개발 동향

□ 유럽 R&D 및 기술 동향

ㅇ 유럽은 1987년부터 1995년까지 수행된 PROMETHEUS in the EUREKA 프로젝트를 

시작으로 PReVENT(2004년~2008년), HAVEit(2008년~2011년), SARTRE(2009년~2012

년) Project를 거쳐 2016년까지 수행예정인 COMPANION Project까지 다양한 자율주

행자동차 관련 연구를 수행하고 있음

ㅇ 유럽은 자율주행기술개발 로드맵으로 현재 기술수준뿐만 아니라 사회제도측면까지 

고려한 2건의 보고서(EPoSS 및 ERTRAC)가 2015년 발간됨

- 자율주행 기술개발단계 및 기술개발 로드맵: EPoSS 보고서에서는 자율주행 기술개발 

단계를 “R&D→DEMO→Production/ Industry"로 정의하고 있으며, ERTRAC 보고서에서

는 DEMO와 상용화 사이에 법규 및 표준화 단계를 추가하여 세분화함

ㅇ AdaptiVE Project(유럽)

- 자율주행자동차의 제어권 전환 및 HMI 관련 대표적인 프로젝트로서 프랑스, 독일 등 

총 8개국에서 VW, Volvo 등 총 29개 기관이 연합하여 ‘14년 1월부터 수행(연구비 25

백만유로) 중에 있으며, 이 프로젝트의 주요 연구내용에 HVI를 담고 있음     

□ 미국 R&D 및 기술 동향

ㅇ 캘리포니아 PATH에서는 도로 노면에 영구자석을 삽입하여 차량 가이드 시스템 연

구를 시작하였고, 노선버스의 자동운전, 트럭 군집주행 등 다양한 자율주행자동차 

연구를 수행하였음

ㅇ VSC-3 프로젝트(‘10년~‘14년)를 통해 DOT(NHTSA 및 RITA) 및 8개의 자동차제작사

(벤츠/토요타/혼다/닛산/현대/폭스바겐/포드/GM)가 참여하여 V2V 차량안전기능의 

실증평가 수행

x

ㅇ FORD 및 GM에서 CAMP(Crash Avoidance Metrics Partnership, ‘95년 구성)를 개최

하여 한국, 미국, 독일, 일본 등 총 8개의 자동차 제작사가 참여하였으며, 총 3가지

의 독립된 프로젝트를 수행하였음

ㅇ 미국은 교통부(DOT)의 지원 하에 “ITS Joint Program Office“가 주관이 되어 

Connected Vehicle과 자율주행을 하나로 묶는 장기적 실행계획에 의하여 자율주행

자동차 관련 R&D를 수행함

- 미국의 Connected Vehicle Program은 총 3가지의 Applications와 총 5가지의 

Technology 및 총 5가지의 Policy로 구성되어 있음

- NHTSA에서는 지난 10여년간 차량 간 통신(V2V)을 통해 교통사고를 예방하는 기술개

발을 추진해 왔으며 개발된 기술에 대한 현장 적용성을 검토함

ㅇ 자율주행자동차(Connected Vehicle 연계) 기술개발 및 상용화를 위한 US DOT의 안

전성 평가기술 연구 컨셉은 아래의 총 5가지 절차로 추진됨

- 실용화 가능한 기술, 안전 보증, 애플리케이션 개발, 시험 및 평가, 정책 및 계획

ㅇ 특히 안전성과 관련하여 자율주행자동차의 주요 기술인 전자제어시스템 및 소프트웨어

의 신뢰성, 사이버보안에 대한 안전성 및 인적 요소에 대한 연구가 중요하며, 시험 및 

평가 관련해서는 상호 운용성, 시험방법 및 효과에 대한 평가 연구가 필요함

□ 국내 R&D 및 기술 동향

ㅇ 스마트 자율협력주행 도로시스템 개발 

- ‘15. 7월부터 ’20.7월까지 5년간 정부출연금 약 27,500백만원(총예산 약 36,515백만원) 

투입하여 자율주행자동차를 수용하기 위한 첨단 도로환경(고속도로 기반)을 구축으로 

안전하고 편리한 자율주행 환경을 구현하고자 함

ㅇ 자율주행자동차 핵심기술개발사업

- 산업자원부는 자동차전용도로 및 도심로에서의 자율주행을 위한 핵심부품개발을 위해 

2016년부터 7년간 약 3,000억원 규모로 중소기업의 기술개발을 지원하기 위한 연구를 

수행하였음(16. 1)

ㅇ 첨단안전자동차 안전성평가기술 개발

- ‘09년부터 7년 6개월간 정부출연금(국토교통부) 약 21,300백만원(총과제예산 28,500백

만원)을 투입하여 수동 및 능동안전분야 신기술에 대한 안전성 평가기술 개발을 수행함

- 사고예방안전성(첨단 능동안전장치) 분야 관련하여, 승용 ACC(적응순항제어장치), 승용 

및 상용 AEBS(자동비상제동장치), BSD(사각지역감지장치), AFLS(조명가변형전조등), 

LKAS(차선유지지원장치), 상용 ESC(자동차안전성제어장치) 등에 대한 연구 완료
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IV. 연구과제 구성 및 추진전략

1. 비전 및 목표

xii

2. 기술에 따른 미래상(As-is To-be)
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세부과제 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

목표

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가플랫폼 및 평가기술 개발

­ 자율주행자동차 제어권 전환 평가용 시제품 제작 및 파일럿 실험

­ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

자율주행자동차 제어권 전환 평가지원 시스템 구성 및 활용

­ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가지표 개발

­ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가 방법론 및 시나리오 개발

주요

연구내용

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가플랫폼 및 평가기술 개발

­ 자율주행 자동차 및 상황 정의(Scope)

­ 자율주행 실험자동차 제작 및 파일럿 실험

­ 실차기반 제어권 전환 안전성 평가지표 선정

­ 실차기반 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

3. 연구개발 과제 구성

□ 1세부 : 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

ㅇ 연구목표 및 주요 내용

xiv

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가지표 개발

­ 위험상황 정의 및 실험 시나리오 개발

­ 운전행태를 고려한 VR기반 제어권 전환 실험

­ 제어권 전환 결과 분석 및 평가지표 도출

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가 방법론 및 시나리오 개발

­ 제어권 전환 평가 방법론 및 평가 시나리오 개발

­ VR 기반 제어권 전환 알림방법(모달리티) 개발

­ 제어권 전환 안전성 평가지표 효용성 분석

ㅇ 성과목표 및 지표

세세

부
성과목표 성과지표 측정방법 단위 목표치

가중치 

(%)
목표치 설정근거

1-1

자율주행자동차 

제어권 전환 

안전성 

평가플랫폼 및 

평가기술 개발

1 논문
학술대회 발표

논문 건수(국·내외)
편 2 10

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 

개발 관련 연구논문을 학술대회 발표

2
평가기술 

(지침/기준)
관련문서 작성 건수 건 2 50

실차기반 실험 프로토콜 및 자율주행 제어권 

전환 안전성 평가기술 

3 시작품 시작품 제작 건수 건 2 20
자율주행 DVI 및 제어권 전환 안전성 평가용 

플랫폼 제작

4 기준제안 관련기준 제안 건수 건 1 20
자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기준 

제안  

1-2

자율주행자동차 

제어권 전환 

평가 시나리오 

및 평가 방법론 

연구

1 논문
학술지 게재

논문 건수(SCI)
편 9 10

자율주행자동차 제어권 전환 평가 시나리오 및 

평가 방법론 연구 관련 연구논문 게재(SCI : 9편)

2 지식재산권 특허출원 건수 건 4 20 평가방법론 및 평가지표 관련 기술 특허

3
평가기술

(지침/기준)
관련문서 작성 건수 건 5 20

제어권 전환 관련 실험 설계(안) 및 

평가 시나리오 등 

4
평가지원 

시스템 구성

VR 기반 평가지원 

시스템 구성
건 3 30

제어권 전환 안전성 평가지원 시스템 

구성(VR기반)

5 평가지표 관련문서 작성 건수 건 1 20
제어권 전환 안전성 관련 

평가지표 제안
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세부과제 자율주행 상황에서의 인적요인(Human Factor) 심층연구 및 DB 구성/활용

목표

자율주행 상황에서의 인적요인(Human Factor) 심층연구

­ 자율주행 요구 및 심리·생리적 운전자 수행 노력 평가를 위한 수량화 연구

­ 자율주행 상황에서의 운전자 정신부하 및 부정감성 인식 및 예측 기술 연구

­ 제어권 전환 안전성 확보를 위한 주행 에이전트 개발 

자율주행 상황에서의 Human Factor DB 구성 및 활용

­ 자율주행 상황에서의 운전자 행태정보 DB 네트워크 구성 및 공용화

­ 자율주행 상황에서의 운전자 행태정보 빅데이터 기반 DVI 설계 방법론 개발

주요

연구내용

자율주행 상황에서의 운전자 정신부하 및 부정감성 인식 및 예측 기술 연구

­ 자율주행 상황에서의 운전자 정신부하 인식 및 예측 기술 연구

­ 자율주행 상황에서의 운전자 부정감성 인직 및 예측 기술 연구

­ 자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 수준에 따른 통합 Behavior 평가

자율주행 상황에서의 운전자 인적오류 발생원인 규명 및 예방대책 연구

­ 제어권 전환 시 주행 패턴, 도로 환경, 운전자 속성 분석 및 수량화

­ 주행 패턴, 한국형 도로환경, 운전자 속성 시나리오 따른 원인-결과 모델링

­ 자율주행에서 요구되는 심리적 요구에 따른 적정 운전자 노력 모델링

제어권 전환 안전성 확보를 위한 주행 에이전트 개발

­ 제어권 전환 과정에서의 운전자 경험요인 분석 및 상호작용 설계

­ 인터랙션 기반 주행 에이전트 프로토타입 개발

­ 주행 에이전트 사용성 및 안전성 평가

자율주행 상황에서의 운전자 행태정보 DB 네트워크 구성 및 공용화

­ 자율주행 상황에서의 운전자 심리·행태 정보 DB 및 공용 네트워크 구성

­ 자율주행 운전자의 스마트 클라우드 소싱 기반 데이터 수집 시스템 구성

자율주행 상황에서의 운전자 행태정보 빅데이터 기반 DVI 설계 방법론 개발

­ 자율주행 운전자의 빅데이터 처리를 위한 분산병렬 데이터 분석시스템 구성

­ 자율주행 가디언 학습 시스템을 통한 DVI 설계 방법론 개발

□ 2세부 : 자율주행 상황에서의 인적요인(Human Factor) 심층연구 및 DB 구성/활용

ㅇ 연구목표 및 주요 내용

xvi

세세

부
성과목표 성과지표 측정방법 단위목표치

가중치 

(%)
목표치 설정근거

2-1

자율주행 

상황에서의 

인적요인

(Human 

Factor) 

심층연구

1 논문
학술지 게재 및 발표

논문 건수(국·내외)
편 31 30

자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 관련 논문 게재

(SCI : 9편)

2
평가기술

(지침/기준)
관련문서 작성 건수 건 2 10 자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 관련 지침/기준

3
시스템 

모델링

인터렉션 시뮬레이션 

모델링
건 16 10

자율주행 상황에서의 차량-운전자 인터랙션 

시뮬레이션 모델링

4 지침서 관련문서 작성 건수 건 15 10
자율주행 상황에서의 운전자 인적오류 예방 대책 

지침서 제안

5 지식재산권 특허출원 건수 건 21 20 자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 관련 특허 출원

6 소프트웨어 소프트웨어 등록건수 건 4 20
자율주행 상황에서의 카메라 기반 운전자 인적요인 

평가 시스템

2-2

자율주행 

상황에서의 

Human Factor 

DB구성 및 

활용방법론 

연구

1 논문
학술지 게재 및 발표

논문 건수(국·내외)
편 12 10

Human Factor DB 구성 및 활용 방법론 논문 게재

(SCI : 2편)

2 알고리듬 관련문서 작성 건수 건 1 15 자율주행 가디언 시스템의 분석 알고리듬 설계 

3 지식재산권 특허출원 건수 건 3 15
자율주행 가디언 시스템의 구성방안 및 학습 시스템 

개발 특허출원

4 시스템 시스템 구성 건수 건 1 30 자율주행 상황에서의 Human Factor DB 시스템

5 가이드라인
DVI 설계 가이드라인 

도출 건수
건 1 30

제어권 전환 안전성을 확보할 수 있는 최적의 DVI 

설계 가이드라인 도출

ㅇ 성과목표 및 지표
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세부과제 자율주행자동차의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

목표

법적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 현행 관계법령 개선방안 도출 및 자율주행자동차 관련 특별법 제안 

(자동차) 자동차관리법, (교통) 도로교통법, (운전자) 개인정보보호법 등

윤리적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차의 윤리적 딜레마 등 문제에 대한 사회적 합의안 도출

­ 자율주행자동차의 교통사고 발생 시 책임소재 규명방안 도출

기술적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차에 대한 기술적 적정 수용성 확보

­ 자율주행자동차의 기술별 사회적/경제적 가치 분석

기준적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차 관련 현재 국내 자동차안전기준 수용성 분석 및 개선방안 도출

­ 자율주행자동차 관련 신규 국내 자동차안전기준 도입방안 도출

주요

연구내용

법적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자동차 분야

자율주행자동차 운행을 위한 자동차등록제도 및 임시운행허가제도 개선방안

자율주행자동차의 자동차관리법 관련 국제법규범의 입법동향 분석

자율주행자동차 상용화 대비 현행 자동차 관련 법규의 적합성 분석 및 입법방향

­ 도로교통 분야

자율주행자동차의 도로교통 관련 국제법규범의 입법동향 분석

자율주행자동차 상용화 대비 현행 도로교통 관련 법규의 원칙 재설정

자율주행자동차 상용화 관련 현행 도로교통 관련 법규의 적합성 분석 및 입법방향

­ 운전자 분야

자율주행자동차 상용화와 프라이버시 법제합리화 방안

자율주행자동차 운행을 위한 위치정보 활용과 보호제도 발전방안

자율주행자동차 운행의 안전성 확보를 위한 정보보호제도 개선방안

윤리적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차의 사회적 수용성 강화 및 국제화를 위한 윤리적 방안

자율주행자동차에서 수익자부담 원칙과 공정한 이용 확대 방안

자율주행자동차의 사회적 신뢰 증진을 위한 윤리적 방안(윤리 강령)

자율주행자동차 관련 해외 선진 윤리 규범 및 표준화에 대한 대응 전략

­ 자율주행자동차의 사고 발생 시 책임 소재 규명

자율주행자동차 사고로 인한 제조물 책임 분석

□ 3세부 : 자율주행자동차의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

ㅇ 연구목표 및 주요 내용
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자율주행자동차 사고로 인한 자동차손해배상보장법상 책임 분석

자율주행자동차와 관련된 책임보험제도 분석

기술적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차에 대한 기술적 적정 수용성 확보

사용자 경험을 통한 과신 및 불신 해소 방안 연구

기술적 수용성을 위한 안전 및 환경 관점에서의 효과 분석 

자율주행자동차의 유용성 및 편의성 향상을 위한 영향 분석

­ 자율주행자동차의 가치에 대한 경제적 수용성 확보

자율주행자동차의 기술별 사회적/경제적 기여도 및 가치 분석

자율주행자동차에 대한 운전자 신뢰성 향상을 위한 안전도 평가방안 연구

기준적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차 관련 국내기준 도입 및 국제기준 대응 수용성 확보

외국의 선진 사례 조사 및 법규 동향 분석

현행 도로 및 교통여건에 대한 자율주행자동차 신법규 도입 수용성 분석

­ 자율주행자동차 관련 현재 및 미래 안전기준 개선방안 제시

자율주행자동차 관련 현행 자동차안전기준 문제점 분석 및 개선방안 제시

자율주행자동차 관련 미래 자동차안전기준 도입방안 제시

ㅇ 성과목표 및 지표

세세

부
성과목표 성과지표 측정방법 단위

목표

치

가중치 

(%)
목표치 설정근거

3-1

법적/윤리적 

관점에서의 

수용성 향상 방안

1 논문
학술지 게재 및 발표

논문 건수(국·내외)
편 20 30

자율주행자동차의 법적/윤리적 관점에서의 

사회적 수용성 관련 논문 게재

2 윤리규범 관련규범 작성 건수 건 1 20
자율주행자동차의 법적/윤리적 관점에서의 

윤리규범(강령) 제안

3 정책제안서 정책제안 건수 건 2 50
자율주행자동차의 법적/윤리적 관점에서의 

사회적 수용성 관련 정책제안

3-2

기술적/기준적 

관점에서의 

수용성 향상 방안

1 논문
학술지 게재 및 발표

논문 건수(국·내외)
편 12 30

자율주행자동차의 기술적/기준적 

관점에서의 사회적 수용성 관련 논문 

게재

2
안전도

평가방안
관련방안 작성 건수 건 1 20

자율주행자동차의 기술적 수용성 향상을 

위한 안전도평가 방안 제안

3 정책제안서 정책제안 건수 건 2 50

자율주행자동차의 기술적/기준적 

관점에서의 사회적 수용성 관련 정책 

제안
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4. 자원투입 계획

□ 인력투입계획

ㅇ 연도별 소요인력

구  분 ‘17 ‘18 ‘19 ‘20 합계

책임급 12 15 16 16 59

연구원급 13 15 17 17 62

연구보조원급 19 28 30 30 107

보조원급 5 7 10 10 32

합  계 49 65 73 73 260

ㅇ 세부과제별 소요인력

구  분 ‘17 ‘18 ‘19 ‘20 합계

1세부

자율주행자동차 

제어권 전환 

안전성 평가기술 

개발

책임급 4 6 6 6 22

연구원급 4 7 7 7 25

연구보조원급 10 15 15 15 55

보조원급 2 2 2 2 8

소  계 20 30 30 30 110

2세부

자율주행 

상황에서의

인적오류 심층연구 

및 DB 구성/활용

책임급 4 5 6 6 21

연구원급 5 4 6 6 21

연구보조원급 5 9 11 11 36

보조원급 3 5 8 8 24

소  계 17 23 31 31 102

3세부

자율주행자동차의

사회적 수용성 

향상 기반기술 

연구

책임급 4 4 4 4 16

연구원급 4 4 4 4 16

연구보조원급 4 4 4 4 16

보조원급 0 0 0 0 0

소  계 12 12 12 12 48

합   계 49 65 73 73 260

□ 예산투입계획

ㅇ 연도별 소요예산

구분     ‘17 ‘18 ‘19 ‘20 계

1 세부과제 950,000 2,300,000 1,700,000 1,600,000 6,500,000 

2 세부과제 750,000 3,031,000 1,323,000 1,356,000 6,500,000 

3 세부과제 300,000 400,000 400,000 400,000 1,500,000 

계 2,000,000 5,731,000 3,423,000 3,356,000 14,500,000

xx

예산 

항목
세부항목

단가 

(연급여)

‘17 ‘18 ‘19 ‘20
소  계

(인원*참여율/100)

인건비

책임연구원 116,612 93,290 139,934 139,934 209,902 583,060 

연 구 원 81,288 65,030 113,803 113,803 170,705 463,342 

연구보조원 54,338 108,676 163,014 163,014 244,521 679,225 

보 조 원 40,755 16,302 16,302 16,302 24,453 73,359 

소  계 283,298 433,054 433,054 649,580 1,798,986 

직접비

연구장비/재료비 350,430 1,186,020 704,700 294,272 2,535,422 

연구활동비  74,699 173,316 132,897 196,640 577,552 

연구과제추진비  61,000 121,000 121,000 77,418 380,418 

연구수당  56,660  86,611  86,611 129,916 359,797 

소  계 542,789 1,566,946 1,045,207 698,246 3,853,188 

간접비 123,913 300,000 221,739 202,174 847,826 

총  계 950,000 2,300,000 1,700,000 1,550,000 6,500,000 

예산 

항목
세부항목

단가 

(연급여)

‘17 ‘18 ‘19 ‘20
소  계

(인원*참여율/100)

인건비

책임연구원 116,612 109,200 174,720 174,720 204,120 662,760

연 구 원  81,288 101,400 189,600 190,800 198,000 679,800

연구보조원 54,338 78,912 125,568 126,864 130,320 461,664

보 조 원 40,755 39,120 76,200 76,800 87,000 279,120

소  계 328,632 566,088 569,184 619,440 2,083,344

직접비

연구장비/재료비 134,000 1,480,000 197,500 187,500 1,999,000

연구활동비 59,000 135,900 147,100 121,962 463,962

연구과제추진비 49,235 125,562 125,562 105,562 405,921

연구수당 38,798 91,402 92,606 96,720 319,526

소  계 281,033 1,832,864 562,768 511,744 3,188,409

간접비 140,335 589,648 242,848 255,416 1,228,247

총  계 750,000 2,988,600 1,374,800 1,386,600 6,500,000

ㅇ 세부과제별 소요예산

- 1세부

- 2세부
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예산 

항목
세부항목

단가 

(연급여)

‘17 ‘18 ‘19 ‘20
소  계

(인원*참여율/100)

인건비

책임연구원 116,612 69,967 69,967 46,645 46,645 233,224

연 구 원  81,288 48,773 48,773 48,773 48,773 195,092

연구보조원 54,338 32,603 32,603 21,735 21,735 108,676

보 조 원 40,755 - - - - 0

소  계 151,343 151,343 117,153 117,153 536,992

직접비

연구장비/재료비 - - - - -

연구활동비 48,258 48,258 83,330 83,330 263,176

연구과제추진비 31,000 81,000 90,000 90,000 292,000

연구수당 30,269 80,269 83,430 83,430 277,398

소  계 109,527 209,527 256,760 256,760 832,574

간접비 39,130 39,130 26,087 26,087 130,434

총  계 300,000 400,000 400,000 400,000 1,500,000

시설장비명 수량 용도

가상주행시험장치(VR) 업그레이드 1 자율주행 구현을 위한 시스템 업그레이드

자율주행 실험용 자동차 시제품 2 제어권 전환 실차기반  평가시험용 차량

VR시스템을 위한 자율주행 소프트웨어 1 VR시스템에 활용될 자율 주행용 소프트웨어

운전자 시선  모니터링 장치 1 운전자의 시선측정을 위한 장치

운전자 자세 측정을 위한 모션센싱 
시스템 1 운전자의 자세측정 및 모션분석을 위한 장비

운전자 생체신호 장비(심전도, 
피부전도도 외) 1 운전자의 생체신호를 측정하기 위한 장비

VR실험을 위한 주행 시나리오 설계 및 
변환 툴 1 주행 시나리오를 설계 하고 변환 할 수 있는 

장치

VR 기반 실험을 위한 원통형 스크린 1 360도 영상 출력을 위한 스크린

자율주행 모사 실험을 위한 통합 제어 
소프트웨어 1 자율주행 모사 실험용 제어소프트웨어

운전자반응 통합분석 소프트웨어 1 운전자의 반응을 통합하여 분석하는데 필요한 
소프트웨어

VR시스템 실험을 위한 차량자세 발생 장치 1 VR 기반 시스템구성을 위한 차량자세 발생 장치

- 3세부

□ 소요 시설․장비 개요
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VR시스템 차량 자세 제어시스템 1 VR 시스템의 차량 자세를 제어 하기위한 장치

VR시나리오 연계신호 모사 소프트웨어 
(Radar, Lidar, 영상) 1 실사 시나리오를 기반으로 자율주행센서 

정보를 생성

시나리오 개발용 3D Reconstruction 
소프트웨어 1 실사 시나리오 개발을 위한 3D scanning 및 

Map 자동생성 도구

DVI 안전성평가용 표준 시나리오 
(Highway) 1 고속도로구간 안전성 평가를 위한 표준 

시나리오 

DVI 안전성평가용 표준 시나리오 (City) 1 도심구간 안전성 평가를 위한 표준 시나리오

DVI 안전성평가용 VR 소프트웨어 1 데이터 분석 및 검증을 위한 안정성 평가용 VR 
소프트웨어

DVI 안전성 평가용 VR 시나리오 공유 
서버 구성 1 안정성 분석, Rating 및 관리를 위한 시스템

DVI 안전성 분석 및 평가 소프트웨어 1 DVI 안정성 분석 및 평가를 위한   소프트웨어

다중 VR  연동형 시나리오 구동 서버 1 다중 VR 연동을 위한 시나리오 구동 서버 장치

다중 VR 연동서버를 위한 클라이언트 
시스템 (3Set) 3 다중 연동 서버를 위한 클라이언트 시스템

통계분석용  소프트웨어 1 실험 결과 통계 분석을 위한 소프트웨어

VR 자율주행 전용도로 기능 구현 
모듈/자율주행 센서 특성 구현 

포함(SCANeR™studio ESSENTIAL)
1 VR기반 자율주행 전용도로 기능 구현 및 

제어권 전환 평가 시나리오 개발

자율주행전용도로제어권전환알림Cockpit
모듈(운전자인터랙션환경시뮬레이션) 1 VR기반 자율주행 전용도로 제어권 알림 방법 

설계 및 실험 평가 구현

VR 자율주행 후방 영상 
시스템(SCANeR™ studio Additional   

VISUAL)
1 VR기반 자율주행 전용도로 제어권전환 평가 

실험 진행 용도

VR 자율주행 모션플랫폼
(Motion) 1 VR기반 자율주행 전용도로 기능구현 및 제어권 

전환 평가실험 진행 용도

VR 자율주행 도심도로 기능 구현 
모듈/자율주행 센서 특성 구현 

포함(SCANeR™ studio ESSENTIAL)
1 VR기반 자율주행 도심도로 기능 구현 및 

제어권 전환 평가시나리오 개발

자율주행도심도로제어권전환알림Cockpit
모듈(운전자인터랙션환경시뮬레이션) 1 VR기반 자율주행 도심도로 제어권 알림 방법 

설계 및 실험평가 구현

운전자인지행동모니터링시스템(SCANeR
™studioEYETRACKER) 1 VR기반 자율주행 제어권전환 안전성 평가 및 

운전자 인지행동 분석

운전자 및 주행상황 분석 시스템
(Noldus) 1 VR기반 운전자 및 주행상황분석 연구

운전자무선생체신호시스템(예:SCANeR™
studioPHYSIO) 1 VR기반 자율주행 제어권전환 안전성 평가 및 

운전자 생체신호 무선 측정 및 분석

운전자 생체정보  계측기기(ECG, EEG, 
EMG, SKT, EOG 무선 장비, fNIR 장비, 

아이트랙커)
1 모의 자율주행시 DVI  심리적, 생리적 

작업부하 수량화를 위한 데이터 수집

DVI Integrated Simulator 1 적정 긴장도 피로도 측정을 기반으로  주행 및 
도로 환경을 고려한 모의 자율주행 시 운전자 
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심리적 요구와 운전자 수행도 수준을 측정하기 
위한 실험

운전자 생체정보 계측기기 I 1 운전자의 생체신호 측정(EEG)을 위한 장비 및 
소프트웨어

운전자 생체정보 계측기기 II 1 운전자의 생체신호 측정(ECG)을 위한 장비 및 
소프트웨어 

운전자 행태정보 계측기기 I 1 운전자의 얼굴 영상정보 측정을 위한 장비 및 
소프트웨어

운전자 행태정보 계측기기 II 1 운전자의 동공반응 측정을 위한 장비 및 
소프트웨어

VR 시뮬레이터 시스템 1 실사 시나리오 기반 자율주행 시스템

자율  주행 시뮬레이터 1 ADC의 UXFactor를 도출하기위한 소프트웨어

시뮬레이터 실험 장비 1 ADC 환경 구성을 위한 차체장비

커브드 모니터 1 시나리오 프로토타이핑에 대한 실험 검증 및 
환경 구성을 위한 장비

OLED디스플레이 1 ADC의 정보제공 방식을 구현하기 위한 장비

운전자 행태정보 측정기기 1 ADC의효과성을검증하기위한운전자시각측정장
비및소프트웨어

운전자생체신호측정기기(1) 1
DVI를 통한 전체 운전경험에 대한 ADC의 주요 

UX요인을 도출하기위한 객관적인 지표를 
확인하는 workstation 및 소프트웨어

운전자 생체신호 측정기기(2) 1

DVI를 통한 전체 운전경험에 대한 ADC의 주요 
UX요인을 도출하기위한 객관적인 지표를 

확인하는 측정기기 (ECG, EEG, EGG, EMG, 
EOG, ERS, GSR) 및 소프트웨어

운전자 생체신호 측정기기(3) 1

DVI를 통한 전체 운전경험에 대한 ADC의 
주요UX요인을 도출하기위한 객관적인 지표를 

확인하는 측정기기(PPG, RSP, SKT, EBI, LDF, 
MCE, OXY, CO2, O2, STM) 및 소프트웨어

서버 운영  공간 구성 및 설비 1 운전자 심리·행태 정보 DB  및 공용 네트워크 
구성
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1

기술의 정의에서는 본 과제명에 해당하는 (1)‘자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발’과 

(2)‘사회적 수용성 향상 기반기술 연구’ 각각에 대하여 개념을 정의함

* 기술구현단계에 따라 6단계(0~5 단계)로 분류(아래 표 참조)

기술단계
기 술 설 명(SAE 기준)

조향, 가속 
및 제동 

작동 주체

주행환경 
모니터링

주행 중 
비상상황 
대응책임SAE NHTSA

Level 

0

Level 

0

시스템에 의한 개입 또는 경고에 의해 도움 받을 수

있지만, 주행하는 동안 항상 운전자가 모든 운전조

작1) 수행(시스템→운전자지원시스템) 

운전자 운전자 운전자

Level 

1

Level 

1

시스템이  주행환경에 대한 정보를 이용하여 특정 

주행모드2)에 대한 가․감속 또는 조향 작동 수행함으

로써 운전자의 운전조작 지원(시스템→운전자지원시

스템) 

운전자

/시스템
운전자 운전자

Level 

2

Level 

2

시스템이 주행환경에 대한 정보를 이용하여 특정 주

행모드에 대한 가․감속 및 조향 작동 수행함으로써 

운전자의 운전조작 지원(시스템→운전자지원시스템) 

시스템 운전자 운전자

Level 

3

Level 

3

운전자가 개입요구3)에 적절히 반응할 것이라는 기

대를 전제로, 시스템이 특정 주행모드에서 모든 운

전조작 수행(시스템→자율주행시스템)  

시스템 시스템 운전자

Level 

4
Level 

4

운전자가 개입요구에 적절히 반응하지 않더라도, 시

스템이 특정 주행모드에서 모든 운전조작 수행 (시

스템→자율주행시스템)  

시스템 시스템 시스템

Level 

5

운전자에 의해 수행될 수 있는 모든 도로 및 주행조

건에서, 주행하는 동안 항상 시스템이 모든 운전조

작 수행(시스템→자율주행시스템)  

시스템 시스템 시스템

<표 1-1> 자율주행기술의 기술단계(Level) 분류

1) “운전조작”이란 운전 중 발생하는 인지, 판단 및 제어와 관련된 모든 업무를 말하며, 목적지나 경로 설정은 포함하지 않음

2) “주행모드”란 고속도로 합류, 고속주행, 저속정체주행, 교내폐쇄주행 등 특정한 운전조작 요건을 갖는 주행시나리오를 의미함

3) “개입요구”란 자율주행시스템이 운전자에게 운전조작의 수행을 시작하거나 재개하도록 알리는 신호를 의미함



2

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

3

<그림 1-1> 사회적·산업적·사용자 수용성(출처:융합Weekly Tip)
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5

본 연구는 향후 자율주행기술의 상용화에 대비하여 자율주행자동차의 특성(차량-운전자 사이의 

제어권 전환, 레벨3 기준)을 고려한 안전성 확보를 위한 것으로, 이를 위해 필요한 기술분류, 기

술수준, 기술분야 및 기술단계 측면에서 기술범위를 제시함

<그림 1-2> 자율주행자동차 기술연관도




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



<그림 1-3> DVI 전환기술 개념도



<그림 1-4> ICT기반 차량/운전자 협력자율주행 시스템(Co-Pilot)의 판단/제어 기술 개념도





자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

7







<그림 1-5> 운전자 생체정보 인식의 예
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* Level 2에 해당하는 운전자지원기술은 일부 포함될 수 있으며, Level 4 이상에 해당하는 

자율주행기술에 대한 평가기술 연구는 단계적 혹은 중장기적 접근 필요

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

9

* 우리나라는 고령화 사회(‘00) 진입 및 고령사회(‘18), 초고령사회(’26)로 진행 중  

* 고령운전자 교통사고는 최근 10년간 연평균 14.4% 증가, 전체 교통사고에서 차지하는 점

유율도 ’01년 1.4%에서 ’10년 5.6%로 급증 (도로교통공단)

<그림 1-6> 사고요인과 자율주행기술 관련성(영국 DfT, 2015)
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<그림 1-7> 자율주행 시장 전망 (Navigant Research, ‘13)



* GM, 포드, Benz, VW, 도요타, 닛산, 혼다, 현대기아 등





* SIP : Strategic Innovation Promotion Program(전략적 이노베이션 창조 프로그램)

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

11

<그림 1-8> 자율주행자동차 관련 소비자 인식 조사(University of Michigan, 2014)
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[구글 자율주행자동차 사고 개요]

 16. 2월, 캘리포니아에서 시험주행 중이던 구굴의 자율주행자동차는 우회전을 하려던 

중 바닥에 떨어진 모래주머니를 발견하고 정지

 이 차의 알고리즘은 이런 경우 장애물을 피해 우회하도록 구성

 알고리즘에 따라 일단 좌측으로 차선변경을 하려는데, 뒤쪽에서 버스가 다가오는 중

 거리는 다소 애매하여 자율주행자동차는 “내가 차선에 진입하면 버스가 속도를 줄이며 

양보해 줄 것”이라고 판단한 뒤, 좌측 차선으로 진입을 시도

 그러나 버스는 자율주행자동차의 예측과 달리 양보하지 않고 그대로 주행하다가 결국 

추돌사고 발생

<그림 1-9> 구글 자율주행자동차 사고 현장

 * 참고로, 지난 6년간 총 17차례 발생한 구글의 자율주행자동차 사고 중 자율차 과실 인정은 없었음

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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조사년도

한국 미국 일본 유럽 중국

상대

수준

기술

격차

상대

수준

기술

격차

상대

수준

기술

격차

상대

수준

기술

격차

상대

수준

기술

격차

2011 86.4 1.3 96.7 0.3 99.8 0.0 100 0.0 67.5 2.9

2013 83.8 1.4 97.6 0.1 97.6 0.1 100 0.0 67.1 2.6

2015 79.9 1.6 96.8 0.2 94.3 0.4 100  0.0 68.0 2.7 

<표 1-2> 스마트자동차 분야 국가별 기술수준 비교 (단위: %, 년)

 자료: 2015 산업기술수준조사(한국산업기술평가관리원)    

구분 융합 기반기술 자동차 안전기술 자동차 편의기술

한국 79.2 78.1 82.8

미국 96.6 95.4 98.7 

일본 95.0 93.4 94.5

유럽 100.0 100.0 100.0

중국 68.9 67.0 68.3

 자료: 2015 산업기술수준조사(한국산업기술평가관리원)

<표 1-3> 스마트자동차 중분류 단위 국가별 기술수준 비교 (단위: %)




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

<그림 1-10> 자율주행자동차에 대한 미국 운전자 설문조사 결과(AAA) 

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

15

<그림 1-11> 자율주행자동차의 HMI 관련 R&D 주제
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자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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구분 운전자모드 AV 시스템 
작동

제어권 전환 시나리오
(Warning casecade)

운전자 모드
선택적 제어권 

전환 요청
강제적 제어권 

전환 요청

운전자 운전자 제어 
운전자 모니터링

제어권 전환 
대비 제어권 전환 운전자 제어 

운전자 모니터링

AV 시스템 대기 (Stand-by) 시스템 제어시스템 모니터링 대기(Stand-by)

DVI

(example)

- 황색 또는 적색

심볼(cluster)

- 텍스트 알림

( I n s t r u m e n t 

cluster)

- 적색심볼

(cluster)

- 청각 또는 촉각 

경고

-

<표 1-4>  Level 3 자율주행 Use case
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<그림 1-12> 미국 NHTSA의 자율주행자동차 정책 및 연구계획 

* AdaptiVe : Automated Driving Application and Technologies for Intelligent Vehicles

<그림 1-13> 유럽 AdaptiVe 프로젝트 

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

19
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자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

21

<그림 1-14> 자율주행자동차 관련 산업체의 혼란 예시(자율차 포럼, 현대차)

<그림 1-15> 자율주행자동차의 핵심기술 HMI(Morgan Stanley)
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자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

23

<그림 2-1> AdaptiVe project 참여기관 
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<그림 2-2> AdaptiVe project subproject

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

25

<그림 2-3> AdaptiVe project 목표

<그림 2-4> AdaptiVe project 실증 
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<그림 2-5> AdaptiVe project 실증 시나리오 

<그림 2-6> AdaptiVe project 실증 1단계

<그림 2-7> AdaptiVe project 실증 2단계

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

27

<그림 2-8> AdaptiVe project 실증 3단계
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<그림 2-9> AdaptiVe project driver's intention  

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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자율주행 정책 인적요소 연구(Human Factor Research) 

개요 운전자가 자율주행과 비자율주행 작동 사이의 전환을 안전하게 하기 위한 인적요소에 초점

수준 레벨 2 ~ 3에 주력

목적 자율주행자동차에 대한 운전자들의 반응과 행동 확인

범위
자동차의 자율주행과 수동주행 사이에서 안전한 전환여부 확보를 위하여 필요한 DVI 

(Driver Vehicle Interface) 컨셉까지 고려

목표
자율주행과 비자율주행 작동 사이에서 안전한 작동을 허락하는 운전자-차량 인터페이스에 

대하여 관련 기준 권고

주제

 운전자/차량 커뮤니케이션: 운전자와 차량 간의 안전운행을 위한 커뮤니케이션 방법 평가

 운전자와 차량 간의 제어 기능 배분

 운전자 승인: 오경보율, 방해경고, 시스템의 유효성 및 신뢰성

 운전자 훈련: 레벨 2~3 시스템에 대한 평가 훈련 

 인적요소 연구 툴(Tool) 개발: 시험 및 평가 툴 개발(예: 시뮬레이터 등)

<표 2-1> 자율주행자동차 관련 정책 수립을 위한 3가지의 핵심 연구분야


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전자제어시스템안전(Electronic Control System Safety) 

개요 전자제어시스템의 신뢰성과 보안에 대한 안전기준 개발

기간  약 3~4년 예상

범위
진단, 예측 및 사고고장에 대한 잠재적인 신뢰성 기준 및 기능적인 안전기준 개발(사이버 

보안 포함)

주제

 기능안전: 전자제어시스템에 대한 기능안전 요건 정의

 고장모드: 고장모드 및 가혹조건에 대한 평가

 고장개연성: 발생할 수 있는 고장과 관련된 평가

 진단/예측: 고장 자체감지, 예측능력 평가 및 운전자의 시스템저하 인지에 대한 평가

 인증: 시스템 작동 시 안전유지 보장을 위한 요구사항

사이버 보안

 보안: 사이버 공격에 대한 시스템 방어

 위험: 사이버 공격에 의해 손상될 수 있는 시스템 취약성

 성능: 보안 시스템의 성능

 인증: 통신이 안전 보장 방법

시스템 성능요건 개발(Development System Performance Requirement) 

개요 상용화되는 자율주행 시스템의 기본 안전 요구사항 개발

기간 향후 4년 이내 1단계 완료

목적 자율주행자동차에 대한 잠재적인 기술 요건들의 개발 지원

범위 레벨 2~4의 시나리오 개발

문제점
현재 몇 가지의 레벨 2 시스템만이 존재하고, 레벨 3 시스템은 거의 없으며 레벨 4 시스템에 

대해서는 알려진 것이 없는 상태에서, 지속적인 기술 변화로 성능 요건 개발이 어렵고 복잡함

주제

 레벨 2~3 동작에 대한 세부적인 기능 정의

 데이터 분석: 레벨 2~3에 해당하는 자율주행자동차 기능에 부합되는 실제 시나리오에 

대한 분석 및 평가

 레벨 2~3의 성능 통제 : 교통상황, 운전자 능력, 기후 조건 등 기상환경과 도로 유형 

등에 따른 통제에 대한 평가

 시험 및 평가방법 개발: 테스트 트랙 및 시뮬레이션 개발

* 최대 횡방향 속도, 최대 요 모멘트 등 자동화시스템에 의하여 능동적으로 제어되는 자동차의 동적 특성 포함

① 자율주행차 운행 위한 지도․교통정보․통신지원 정책, 면허․시험 정책 수립

② 전자장비를 포함한 자율주행차 안전성 평가 기술․방법․역량 개발

③ 트럭군집주행, 고속자율주행차로, 자율주행 캠퍼스 등 다양한 실증사업 및 인프라 구축

④ 사이버보안 연구를 통한 해킹으로부터의 자율주행 안전성 확보

⑤ 사회 및 도시계획 파급효과, 다른 도로사용자와의 상호작용 등 모빌리티 연구

⑥ 공공을 위한 자율주행차 개방형 데이터 체계 구축

⑦ 인공지능 활용, 자율주행차 사고 후 조사 방안 등 고급(Advanced) 연구 시행

⑧ V2X기술을 이용한 컨넥티드카 기술에 대한 안전성 향상, 사회적 수용성 제고

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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① 자율주행자동차의 안전점검지침(총 15가지 항목) 마련

② 각 주(州)마다 상이한 자율주행자동차 정책 통일방안 제시

③ 현(現) 규제를 자율주행자동차에 변형 적용하는 방안 제시

④ 새롭게 도입이 필요한 자율주행자동차 규제방안 제시
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No 항목명

(1) Registration and Certification 등록 및 인증

(2) Data Recording and Sharing 데이터 기록 및 공유

(3) Post-Crash Behavior 충돌 후 자율주행 기능 유지

(4) Privacy 개인정보 보호

(5) System Safety 시스템 안전(설계 강건성 등)

(6) Vehicle Cybersecurity 사이버보안

(7) Human Machine Interface 인간-기계 상호작용(정보전달)

(8) Crashworthiness 충돌 안전성(탑승자 보호)

(9) Consumer Education and Training 소비자 교육 및 훈련

(10) Ethical Consideration 윤리적 고려(윤리적 딜레마)

(11) Federal, State and Local Laws 연방, 주, 지방법 준수 여부

(12) Operational Design Domain 작동하는 영역

(13) Object and Event Detection and Response 사물 인지 및 반응 기능

(14) Fall Back(Minimal Risk Condition) 고장 발생시 대응능력

(15) Validation Method 검증 방법

<표 2-2> 자율주행자동차 가이드라인의 안전점검지침 15항목 

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획

33









<그림 2-10> 스마트(자율주행) 자동차 추진단 체계
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* 자율주행도로 : 막힘없는 도로주행 환경을 제공하기 위하여 교통․차량․도로․통신 등을 융․
복합하는 차세대 교통 기술을 개발하여 군집주행 및 자율주행 구현

<그림 2-11> 국토교통 R&D 중장기 비전 및 전략

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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<그림 2-12> 자율주행차 상용화 지원방안 추진 로드맵



* ´15년 : 범정부 지원체계 구축, ~´18년 : 일부 레벨 3 평창 올림픽 시범운행 
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~´20년 : 레벨 3(부분자율) 일부 상용화

<그림 2-13> 자율주행자동차 상용화 추진일정

<그림 2-14> 자율주행자동차 관련 정부 부처별 역할분담

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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연 도 부 처 내 용

´03.12 산업부 ㆍ차세대 성장동력사업-미래형 자동차 추진

´11.9 국토부
ㆍ제7차 국가교통안전기본계획(´12~´16)

국가의 전반적인 교통안전수준의 향상을 도모하기 위하여 국가 교통안전기본계획 수립

´12.1 산업부
ㆍ스마트카 분야 PD 제도 도입

매년 스마트카 R&BD 전략(기술로드맵 포함) 수립

´12.12 국토부
ㆍ교통체계효율화사업 5개 과제 기획

5대 Mobility : Safe, Smart, Eco, Welfare, Logi Mobilty

´13.5 국무회의

ㆍ박근혜정부 국정과제 추진계획 및 평가․관리계획

IT․SW 융합을 통한 주력산업 구조 고도화

※ 소재․부품, 뿌리산업분야(중소․중견기업 중심)의 융합 확산을 위해 시스템 반도체

(전력반도체), 첨단센서 등 차세대 HW 기술개발 및 나노소재, SW 융합 부품 등 

시장선도형 핵심 소재 부품 개발

´13.7 미래부

ㆍ제3차 과학기술기본계획(´13~´17)

국가 연구개발 투자 확대 및 효율화

5대 분야 전략기술개발 추진(국가전략기술 120개, 중점기술 30개)

´13.10 미래부

ㆍ정보통신기술(ICT) 연구개발(R&D) 중장기 전략

15대 미래 서비스 중에 하나로 ´ICT카 서비스´ 선정

* ICT카 서비스 : 스마트 교통 인프라 환경 하에서 자율주행 자동차 기반 교통 서비스

´13.12 미래부

ㆍ제5차 국가정보화 기본계획(2013~2017)

디지털 창조한국 실현을 위한 4대 CORE 전략 및 15대 과제 중 “󰊷 윤택한지능형 

생활환경 조성”에 스마트카 등 편리하고 안전한 이동 보장 내용 포함

´13.12 산업부
ㆍ제6차 산업기술혁신계획(2014~2018)

13개 대형융합과제 추진 내용 중 “자율주행자동차” 포함

´13.12 산업부

ㆍ“자율주행자동차” 관련 대형융합과제 추진 및 예비 타당성 조사를 위한 기획보고서 작성

´14 하반기 예타 신청

사업명 : 자동차 전용도로에서의 자율주행 핵심기술개발

소요예산 : 2,955억원/7년(´15~´21)

 ※ 국고 1,846억원(62.5%), 지방비 150억원(5.1%), 민자 959억원(32.4%)

´13.12.

26
국토부

ㆍ도로기술 R&D 전략 수립(2020~2040)

교통혼잡 해소 및 교통사고 예방을 위한 편리하고 안전한 미래형 도로교통 환경구축 

기술 확보(2030) 및 Door-to-door 자율주행도로 구축(2040)

´14.4.1

0
미래부

ㆍ2015년도 정부연구개발투자방향 및 기준(안)

­ 기계․제조 분야의 중기 투자방향 : 주력산업 고도화, 신산업 창출 등 기존산업, 타사

업에 파급효과가 큰 자율주행자동차, 해양플랜트 등 미래산업 선도기술에 투자강화

­ 기계․제조 분야의 ´15년도 투자방향 : 자동차 분야는 선진국의 안전기준 강화에 따라 

장착이 의무화되는 운전자보조시스템* 개발 등을 위해 스마트카 투자비중 확대

   * 긴급제동장치, 차선이탈경보/유지보조장치, 속도경보시스템 등

<표 2-3> 자율주행자동차 관련 국내 정책 동향
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´14.4.2

3
국과심

ㆍ국가중점과학기술 전략로드맵(안)

­ 제3차 과학기술기본계획(´13.7.8)에 따라 범부처 전략로드맵 수립

­ 과학기술기본계획상 국가전략기술(120개) 중 중요도 및 범부처 협력 필요성을 고

려하여 ´로드맵 수립추진단´이 선정한 5대 분야 30개 기술

※ 30대 국가중점과학기술에 “스마트 자동차 기술” 포함

´14.4.2

9
산업부

ㆍ2014 자동차 부품산업 발전 심포지엄 개최

민․관의 자동차 R&D 추진방향 공유의 장 마련

´14.4.3

0
관계부처

ㆍ미래 성장동력 창출 본격 추진을 위한 발대식 개최

(스마트 자동차) 미래부, 산업부, 국토부 공동 추진

´14.7 국토부

ㆍ창조경제 실현을 위한 국토교통 R&D 중장기 전략

10대 중점 프로젝트(Value Creator 2.0)에 “자율주행도로” 를 선정

※ 자율주행도로 : 막힘없는 도로주행 환경을 제공하기 위하여 교통․차량․도로․통신 

등을 융․복합하는 차세대 교통 기술을 개발하여 군집주행 및 자율주행 구현

´15.5

제3차 

규제개혁

장관회의

ㆍ자율주행 자동차 활성화 지원방안으로 자율주행자동차 안전성 평가기술 개발 및 테

스트베드 구축 관련 보고

ㆍ자율주행자동차 상용화 지원방안

´16.1 산업부

ㆍ자율주행 자동차 핵심기술개발사업 

   자율주행 핵심부품 관련 16대 기술역량 내재화·상용화 추진

※ 추진전략 : 자율주행 핵심부품 기술역량 확보, 부품/(시스템)/서비스 세부과제간 

연계성 극대화, 차별화된 추진체계로 지원효과 극대화, 국내외 부품 Supply 

Chain 활용도 극대화, 해외 OEM 및 시스템업체 참여 적극 유도, 부품공용화 및 

ICT·SW 융합형 핵심부품, 10개 세부과제에 대해 국제공동 개발

´16.2 국토부

ㆍ자율주행자동차 상용화 지원방안 추진 로드맵

´15.5 자율주행자동차 상용화 지원방안에 대한 자율주행자동차 상용화 추진전략 제

시※ 추진전략 : 자율주행자동차 상용화 대비 제도 발전, 자율주행 지원 인프라 

확충, 기술개발 지원, 전문인력 양성ㆍ산업 육성

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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<그림 2-15> 세계 자동차 시장 전망
자료: KPMG, (2015), KPMG's  Global Automotive Exectuive Survey, 2015
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

<그림 2-16> 자율주행자동차 적용률 전망 <그림 2-17> 완전 자율주행자동차 시장 전망
 자료: Navigant Research(2013)





       
<그림 2-18> 자율주행자동차 시장점유율(좌) 및 매출액 전망(우)

 자료: 보스턴컨설팅그룹(2015)

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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구    분
2013년 2014년 2015년(잠정)

증감률 증감률 증감률

생   산 4,521 -0.9 4,525 0.1 4,556 0.7

수   출 3,089 -2.6 3,063 -0.8 2,976 -2.8

  (금액) 486 3.0 489 0.6 458 -6.4

차부품수출(금액) 261 6.0 266 2.1 255 -4.1

국내 판매 1,540 -0.1 1,661 7.9 1,833 10.4

국산차 1,382 -2.0 1,446 4.6 1,558 7.7

수입차 158 20.4 215 36.1 275 27.9

<표 2-4> 2015년 자동차 산업 실적 (단위 : 천대, 억불, %)

자료: 산업통상자원부(2016.1) 보도자료

구 분
2012년 2013년 2014년 2015년1∼11월

증감 증감 증감 증감
총  계 3,171 0.6 3,089 -2.6 3,063 -0.8 2,692 -2.4

북 미 905 17.4 955 5.6 1,102 15.4 1,158 17.3

미국 694 17.9 759 9.5 894 17.7 951 19.2

유럽연합(EU) 398 -6.5 406 2.0 349 -14.2 351 10.4

동유럽 284 6.0 226 -20.3 170 -24.5 65 -58.9

러시아 198 1.3 144 -27.4 110 -23.4 39 -62.7

중 동 614 -1.9 594 -3.4 619 4.3 494 -11.5

중남미 433 -12.5 381 -12.0 338 -11.3 258 -13.8

아프리카 197 9.3 181 -7.8 149 -17.6 89 -35.2

태평양 161 0.1 157 -2.5 154 -1.5 155 11.2

아시아 179 -20.7 188 5.4 180 -4.5 122 -24.3

중국 82 -36.1 91 11.1 94 3.2 47 -45.4

<표 2-5> 지역별 수출 현황

자료: 산업통상자원부(2016.1) 보도자료
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연 도 '02 '03 '04 '05 '06 '07 '08 '09 '10 '11 ‘12 ‘13 ‘14 ’15

대수

(만대)
1,395 1,459 1,493 1,540 1,590 1,643 1,679 1,733 1,794 1,844 1,887 1,940 2,012 2,099

증가

(천대)
1,035 637 347 463 499 533 366 531 616 496 434 530 717 872

증가율

(%)
8.0 4.6 2.4 3.1 3.2 3.4 2.2 3.2 3.6 2.8 2.3 2.8 3.7 4.3

<표 2-6> 자동차 등록 대수 및 증감율

자료: 국토교통부(2016.1) “자동차 통계자료”





연령대　 연도 2011 2012 2013 2014

20-30대

합계 4,039,339 3,938,799 3,869,763 3,872,914

남 3,005,195 2,918,925 2,858,441 2,853,120 

녀 1,034,144 1,019,874 1,011,322 1,019,794 

70 이상

합계 698,841 761,070 823,861 880,957 

남 537,352 590,346 645,006 696,309

녀 161,489 170,724 178,855 184,648

<표 2-7> 청년 및 노년층의 자동차 보유 수 변화

자료: 한국교통연구원(2015), 「자동차 차종분류기준 개선방안 연구」



4) 한국교통연구원, KTDB 수단별 분담률 참고

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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<그림 2-19> 자율주행자동차 개발사 전략 분석 

자료: (내비건트 리서치) ‘15년 자율주행자동차 경쟁력 비교(한겨레, ‘16.1.5) 재정리
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









* 눈길에서는 차선이 보이지 않으므로 고도의 위치확인 기술 필요





자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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





* 단, 양산에 탑재된 핵심 센서들은 해외 선진업체 제품으로 구성














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<그림 2-20> 유럽의 EPoSS 및 ERTRAC 보고서
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<그림 2-21> 자율주행 기술레벨 정의(EPoSS)



 EPoss ERTRAC 

R&D-데모-양산 R&D-데모-법규/표준화-양산

<표 2-8> 자율주행 기술개발 단계




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





<그림 2-22> 자율주행 기술개발 로드맵(EPoSS)



마일스톤 대상도로 교통상황 인식대상 기술명 및 자율주행 시나리오

Milestone 1

(2020)
주차장 

자동차전용도로

(motorway)

저속 

덜복잡한 

주행환경

-

traffic jam chauffeur(차선변경포함)

Milestone 1

(2022)
highway chauffeur

Milestone 2

(2025)

자동차전용도로

(motorway)
중고속

-
higher AD highway autopilot

A→B 구간 자율주행 / 운전자 자유도 제공

동물 동물충돌회피 철길건널목 주행

Milestone 3

(2030)

도심

(city)

복잡한 

교통환경

교통신호 

보행자 

이륜차

highly AD(driverless 지향기술혁명)

지역/도시별 자율주행기술 요구사양 상이

<표 2-9> 자율주행 로드맵의 3단계 마일스톤(EPoSS)
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

* 이런 기술들은 현재로서는 구현이 힘들거나 기술의 초기 연구단계로서, 향후 인공지능 

및 인간공학 등과 관련된 장기적인 연구가 필요한 항목임



* 주행환경인식 : 서로 다른 타입의 센서를 융합하여 주행환경을 인식하는 기술

* 기술신뢰성 확보를 위한 실증 : 다양한 주행조건(날씨, 교통, 도로조건 등)에 따른 자율

주행기술의 신뢰성, 안전성, 강건성을 검증하기 위한 대규모 실증

* 법/제도 : 자율주행자동차와 관련된 법/제도 및 보험관련 제도 확립

* 소비자/사회적 수용성 : 자율주행자동차에 대한 운전자의 요구사항 충족과 도로사용자들

이 자율주행자동차를 신뢰하고 교통체계의 일원으로 받아들일 수 있는 방법

* 운전자의 주의와 개입 : 자율주행 레벨에 따라 운전자의 주의와 개입 정도를 정의할 수 

있는 요구사양 정립

* 검증 및 평가 요구사양 : 자율주행 기능에 대한 적절한 검증과 평가요구사양을 확립하여 

성능지수의 주안점을 정의하고 고효율의 평가방법 확립

* 인프라 요구사양 : 자율주행 기능의 고도화를 위한 도로시설(인프라)의 역할 및 요구사양 정의

* 상용화 : 자율주행자동차 관련 시스템, 부품 등을 생산하기 위한 요구사항과 대량 생산

을 위한 진입장벽이 무엇인지 검토 필요 등



50

분류 프로젝트명 기간 목적․키워드

Robot 

car

CityMobil '06.05~'11.12
안전 어플리케이션 및 관련기술 개발(종횡방향 지원, 

교차로 안전, 3D 센서, BSD)

PICAV '09.08~'12.09
승객운송, 도심교통환경, 카쉐어링, 네트워킹, 운전자 

지원, 보행자보호

CATS '10.01~'14.12 무인로봇전기차

V-Charge ‘11.06~’15.09
자율 발렛 파킹, 전기차 충전시스템, 스마트카시스템, 

자율주행, 센서퓨전시스템

CityMobil2 '12.09~'16.08
자율 도로 교통시스템, 자율차, 무인차, 도심교통, 안전, 

인프라, 법규

ADAS

PReVENT '04.02~'08.03 사고예방어플리케이션과 관련 기술의 개발 및 실증,

Have-it '08.02~'11.07
교통심화환경에서의 첨단운전자 지원장치 및 과도기적 

auto-pilot

ASSESS '09.07~'12.12
광범위한 통합안전시스템이 장착된 자동차에 적용 가능

한 시험 및 평가방법 개발(주로 C2C AEB)

2Wide_Sense '10.01~'12.12 차세대 이미지센서와 카메라 시스템 및 시험방법 개발

interactiVe '10.02~'13.06 운전자 지원 안전 시스템 개발(종․횡방향 조합)

AsPeCSS '11.09~'14.07
소비자평가나 법규에 적용하기 위한 전방주시 통합 보

행자안전장치를 위한 조화된 시험 및 평가방법 개발

AdaptiVe '14.01~'17.06 도심 자율주행 및 근거리 거동

PROSPECT '15.05~'18.10

사고분석 및 현장작동시험을 통한 VRU 평가 시나리오

의 범위 확대 및 자전거와 보행자에 대한 AEB 시스템

의 전반적인 시스템 안전성 향상

<표 2-10> EU R&D 프로젝트 현황 (Robot car & ADAS 분야)
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<그림 2-23> 한국타이어의 ‘뇌파차’ 외관 및 시험주행
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<그림 2-24> 미국 ITS Joint Program Office

주 아이템 서브 아이템

응용프로그램

Applications

ㆍ 안전성(Safety)

ㆍ 이동성(Mobility)

ㆍ 환경(Environment)

기술

Technology

ㆍ 시스템공학(Systems Engineering)

ㆍ 인증(Certification)

ㆍ 실환경(Test Environments)

ㆍ 인적요인(Human Factors)

ㆍ 아키텍처와 표준화(Architecture and Standards)

정책

Policy

ㆍ 배치 시나리오(Deployment Scenarios)

ㆍ 투자모델(Investment Models)

ㆍ 운영 및 관리(Operations and Governance)

ㆍ 제도적 문제(Institutional Issues)

ㆍ 표준 조화(Standards Harmonizations)

<표 2-11> US DOT Connected Vehicle Program
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<그림 2-25> Connected Vehicle Applications

* Dynamic Mobility Application: 물류 생산성을 높이기 위한 신개념 Mobility 

Application을 연구 개발하고 상용화하기 위한 프로젝트

* AERIS(Applications for the Environment: Real-Time Information Synthesis) : Smart 

Transportation을 통한 대기환경 개선
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<그림 2-26>퀄컴사의 휴먼인터페이스가 적용된 콘셉트카

<그림 2-27> 포드사의 휴먼인터페이스 기반의 헬스케어 서비스
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<그림 2-28> US DOT의 안전성 평가기술 연구 컨셉
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<그림 2-29> 도요타사의 운전자의 생체신호 모니터링 시스템
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지역 프로젝트 명

유럽

· 네덜란드, AOS

· 네덜란드, Assisted Driver

· 네덜란드, Belonitor

· 네덜란드, LDWA Truck FOT

· 영국, NIDP

미국
· 미국, ACAS

· 미국, DDWS

<표 2-12> ADAS FOTs 현황







* 이해당사자들을 포함한 대중(정치적 의사결정자 및 일반 대중)의 인식을 일깨우는 FOTs 

예: 네덜란드 AOS FOT(트럭의 몇 가지 첨단 운전자 지원 시스템을 시험)
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· 미국, Freightliner IVI FOT

· 미국, Intelligent Cruise Control FOT

· 미국, IVBSS

· 미국, Volvo Intelligent Vehicle Initiative FOT

· 미국, Mack Intelligent Vehicle Initiative FOT

· 미국, Road Departure Crash Warning System FOT

기타

· 캐나다, SafeMiles

· 호주, Australian TAC SafeCar Project

· 일본, SKY Project -Opposite Direction Driving Prevention on Highway

· 일본, SKY Project -Dynamic Route Guidance by Probe Car Data

<그림 2-30> US IVBSS









* FOT의 경차 부분은, 108 일반 운전자들이 6주 동안 실험 차량 운용



자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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지역 프로젝트 명

유럽

· 프랑스, SCOREF

· 독일, AKTIV

· 독일, simTD

· 네덜란드, Connected Cruise Control

· 스페인, SISCOGA

미국
· 미국, CICAS

· 미국, Safe Trip-21

아시아

· 일본, SKY Project-Pedestrian Traffic Safety using GPS Mobile 

Phone

· 일본, SKY Project-RFID

<표 2-13> C-ITS FOTs 현황














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· 일본, SKY Project-Intersection Collision Avoidance

· 일본, SKY Project-Skid Incient Info Service

· 중국, Starwings





조사
년도

한국 미국 일본 유럽 중국

상대
수준

기술
격차

상대
수준

기술
격차

상대
수준

기술
격차

상대
수준

기술
격차

상대
수준

기술
격차

2011 86.4 1.3 96.7 0.3 99.8 0.0 100 0.0 67.5 2.9

2013 83.8 1.4 97.6 0.1 97.6 0.1 100 0.0 67.1 2.6

2015 79.9 1.6 96.8 0.2 94.3 0.4 100  0.0 68.0 2.7 

<표 2-14> 스마트자동차 분야 국가별 기술수준 비교

 (단위: %, 년)

 자료: 2015 산업기술수준조사(한국산업기술평가관리원)
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구분 융합 기반기술 자동차 안전기술 자동차 편의기술

한국 79.2 78.1 82.8

미국 96.6 95.4 98.7 

일본 95.0 93.4 94.5

유럽 100.0 100.0 100.0

중국 68.9 67.0 68.3

<표 2-15> 스마트자동차 중분류 단위 국가별 기술수준 비교

(단위: %) 

 자료: 2015 산업기술수준조사(한국산업기술평가관리원)

* 융합 기반기술: 시험 및 표준화 기술과 자동차용 소자 기술 등 안전 기술 및 편의 기술

의 기반이 되는 기술임






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<그림 2-31> 스마트 자율협력주행 도로시스템 개발






















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<그림 2-32> 자동차 전용도로 자율주행 핵심기술개발 사업 계획
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<그림 2-33> 자율주행기술 보급 관련 평가기술 및 평가환경 전망
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TC

SC Title

SC3

Electrical 

and   

electronic 

equipment

WG1 Data communication

WG3 Electrical interferences

WG4 Automotive electrical cables

WG5 Fuses and circuit breakers

WG6 On board electrical  connections

WG7 Electrical functional characteristics of starters and alternators

WG9 Electrical connections between towing vehicles and trailers

WG11 Electronic control systems - Technical specifications - 
Related documentation

WG12 Back-up warning devices

WG13 Environmental conditions

WG14 42V Powernet

WG15 Automobile multimedia architecture "AMIC"

WG16 Functional Safety

WG17 Ethernet Diagnostic Connector

<표 2-16> ISO TC22의 스마트자동차 관련 분과
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ISO 

TC22

Road

Vehicles

SC9

Vehicle 

dynamics and 

road-holding  

 ability

WG1 Terminology

WG2 Transient response test

WG3 Measurements of road surface friction

WG4 Car/trailer combinations

WG5 Sensitivity to lateral wind

WG6 Dynamics of heavy commercial vehicles

WG10 Kinematics and compliance

WG11 Simulation models

SC12

Passive 

safety crash 

protection 

systems

WG1 Child restraint systems in road vehicles

WG3 Instrumentation

WG5 Anthropomorphic test devices

WG6 Performance criteria expressed in biomechanical terms

WG7 Traffic accident analysis methodology

WG8 Airbag system testing

WG9 Cargo securing in cars and delivery vans

SC13

Ergonomics   

applicable to 

road vehicles

WG3 Localization of controls and tell-tales

WG5 Symbols

WG7 Hand reach and R and H point determination

WG8 TICS on-board - MMI

SC17

Visibility
WG2 Camera monitoring systems

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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








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




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* ISO/CD 19364:“Passenger cars - Vehicle dynamic simulation and validation - 

Steady-state circular driving behaviour” 

* ISO/CD 19365:“Passenger cars - Vehicle dynamic simulation and validation - Sine 

with dwell stability control testing “

5) 자동차공학회에서 주관하는 표기력 과제
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* ISO/DIS 11067(CSWS: Curve Speed Warning System)

* ISO/DIS 26684(CIWS: Cooperative Intersection signal information and violation Warning Systems)

* ISO 13184-2(Road Guidance Protocol)

* ISO 13185-2(Unified Gateway Protocol)

* ISO 17438-1(InDoor Navigation - General)
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6) AUTOSAR(AUTomotive Open System Architecture)는 개방형 자동차 표준 소프트웨어 구조(architecture)임
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대분류 중분류 소분류

유효데이터 건수

한국
KIPO

미국
USPT

O

일본
JPO

유럽
EPO

PCT
WO 계

DVI DVI 안전성 기술(AAC) - 35 90 175 12 19 331 

총계

<표 2-17> 유효특허 건수






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<그림 2-34> 주요국가의 전체 연도별 특허동향
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




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<그림 2-35> IP 시장국별 주요경쟁자 현황

<그림 2-36> 세부기술별 추세선 분석
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대분류 중분류 소분류 핵심논문 수

DVI

제어권 전환(DVI) 안전성 

평가기술

&

인적요인(Human Factor)

HMI-DVI 16

운전자 특성 9

총계 25

<표 2-18> 논문 분석 결과
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No 논문명 평가기술 평가방법 저자

1
Current Trends and Future Issues of Automotive 

HMI
HMI-DVI HMI 기술개발 동향 Lim S. H.

2
Design of the Integrated In-vehicle Interaction 

System
HMI-DVI

차량내 인터페이스 

설계방법
Choi. J. W.

3
Human-Vehicle 상호작용 연구를 위한 PC 기반 

양방향 인터페이스 구축
HMI-DVI

양방향 통합 

인터페이스 구성
Park. S. H.

4 HVI 관점의 스마트 드라이빙 HMI-DVI
인간친화형 자동차 

기술
Yang. J. H.

5 HVI 연구기반구축 현황 및 개발방향 HMI-DVI
HVI 관련 기반구축 

현황
Yang. I. B.

6 Intelligent Human-Vehicle Interaction HMI-DVI
멀티모달 인터렉션 

기술

Yoon, D. 

S.

7 스마트카 센서 및 HVI 기술 동향 HMI-DVI HVI 관련 기술동향 Kim. S. K.

8
The Human Vehicle Interface System for 

Integrating and Managing
HMI-DVI

운전자친화형

지능형 HVI
Kim. k. H.

9 국방 분야의 인간-차량 인터랙션 연구 HMI-DVI
인간과 차량의 

상호작용 연구
Yang. J. H.

10
드라이빙 시뮬레이터 기반 HVI 시스템 시험환경 

개발 및 평가
HMI-DVI

VR 기반의 HVI 

시스템 개발
Kim. J. Y.

11 운전자 및 주행상황 기반 지능형 인터랙션 기술 HMI-DVI
운전자 친화형 지능형 

HVI
Choi. J. W.

12
운전자 상태 정보를 활용하는 Human Vehicle 

Interface용 ECU 개발
HMI-DVI HVI ECU 개발 Jun. I. J.

13 운전자 친화형 지능형 HVI 기술 HMI-DVI 지능형 HVI 기술 Kim. K. H.

14
자율주행차량에서의 모드 혼동 감소를 위한 

최적화된 HVI 인터페이스 설계 및 평가
HMI-DVI

시스템 모드에 맞는 

인터페이스
Eom. H. S.

15
지능형 칵핏 모듈의 통합 인간-차량 인터랙션 

매니저 알고리즘 개발을 위한 기초 연구
HMI-DVI

멀티 모달리티 기반 

알고리즘
Ryu. D. W.

16
차세대 운전자 정보시스템의 HMI 설계 가이드라인 

개발
HMI-DVI HMI 요소의 기초 Kim. J. H.

17 국내 운전자의 고속도로 차선 변경 특성 연구 운전자 특성
운전자의 차선변경 

특성 실험
Lee. Y. S.

18
실시간 운전 특성 모니터링 시스템을 위한 차량 

환경 개발
운전자 특성

운전특성 모니터링 

시스템 제안
Kim. M. H.

19
실차 운전자 거동 측정 시스템 개발 및 도로별 

운전부하 분석
운전자 특성

운전자 특성 분석용 

차량환경
Kim. J. Y.

20
실차 환경에서 차량 내 태스크를 이용한 운전자의 

운전부하 평가
운전자 특성

운전부하를 

실차상태에서 평가
Kim. M. H.

21 운전 생체신호 및 운전 수행도 분석 시스템 개발 운전자 특성 생체신호 분석 Lee. W. S.

22
운전자 거동에 대한 필드 DB 구축을 위한 차량환경 

개발
운전자 특성

실차주행 차량환경 

제시
Kim. J. Y.

23 운전자를 중심으로 살펴본 ITS 개발 방향 운전자 특성 운전자 관점 ITS동향 Yang. J. H.

24
지능형 자동차용 FOT 데이터베이스에 기반한 

한국과 미국 운전자의 주행특성 고찰
운전자 특성  FOT DB 구축

Jeong. C. 

H.

25
텔레매틱스 HMI 연구를 위한 드라이빙 시뮬레이터 

개발
운전자 특성

드라이빙 시뮬레이터 

개발
Koo. T. Y.

<표 2-19> 분석대상 논문 리스트
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<그림 2-37> 연도별 국토교통분야 총 연구개발비 및 우리나라 총 연구개발비 현황 추이

자료: 국토교통과학기술진흥원(2015.9)「2013년 국토교통분야 연구개발활동조사 결과보고서」

<그림 2-38> ‘13 국토교통분야 연구개발비 및 우리나라 연구개발비 재원별 비중 비교

 자료: 국토교통과학기술 진흥원(2015.9) 「2013년 국토교통분야 연구개발활동조사 결과보고서」

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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<표 2-20> ADAS 평가용 장비 보유 현황(국내)

7) 교통물류연구사업로드맵-안전교통-, 2013.12, 국토교통과학기술진흥원
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세부기술 소속기관 전문분야

교통안전/

차량성능평가

교통안전공단

자동차안전연구원

• 자동차안전기준 국제조화(WP.29), GRSP, GRRF, GRE 등

• 차대차 충돌안전성기술/안전성능평가

• 동적전복사고시 탑승자보호/성능평가

• 머리지지대 동적성능평가

• 보행자 보호연구 및 시험평가

• 인체상해 기초연구

• 차선이탈 경고장치 연구/성능평가

• 자동순항제어장치 연구/성능평가

한국건설기술연구원
• 야간시인성 분야

• 도로 안전 시스템 분야

운전자

분석

교통안전공단 • 운전자 인적오류/행동개선 연구

ETRI

• 자동차 인터렉션 연구

• 운전자 인적오류 분석/진단 연구

• 운전자 행동감시 기술/시스템 개발

한국건설기술연구원 • 운전자 분석, 도로 안전 시설 분야

<표 2-21> 관련분야 전문가 보유 인프라 현황

      
<그림 2-39> 연도별 국토교통분야 연구개발인력 및 우리나라 연구개발인력 현황 추이

 자료: 국토교통과학기술 진흥원(2015.9) 「2013년 국토교통분야 연구개발활동조사 결과보고서」

 

자료 : 국토교통과학기술진흥원(2013.12) 「교통물류연구사업로드맵-안전교통」

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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구분 사업영역 및 주요내용8)

완성차업계

현대

기아

자동차

• 에쿠스에 VSM, LDWS, PGS, 전방 사각 지대 카메라, DIS 통합 조작

키, AFLS, 등을, 그랜저에 ASCC, EPB, LDWS, AFS, AVM 등을, 싼타

페에 SPAS, 블루링크(스마트폰 기반 텔레매틱스 서비스) 등을 양산 중

• K9에 ASCC, 측후방 경보시스템(BSD+LCA), LDWS, 전자식변속레버

(Shift By Wire), 주행모드 통합 제어시스템, VSM, AVM, UVO(스마트폰 

기반 탤레매틱스 서비스), HUD, 어댑티브 풀LED헤드램프 등을 양산 중

한국GM
• 알페온에 ESC, LDWS, BAS, HSA, EPB, AFLS 등을, 크루즈에 스마트

폰으로 다양한 멀티미디어 서비스와 통화가 가능한 마이링크 양산 중

르노삼성

자동차

• SM7에 듀얼 스테이지 스마트 에어백, AFLS, AFS, AVM, 압력감응형댐

퍼, HSA, 운전석 전동 조절 마사지 시트, 3D 입체음향 등을 양산 중

전문부품

업체

만도

• SPAS, SCC, BSD를 국내 최초 양산 적용하였으며 요소 기술인 레이

더, 초음파 센서 등 각종 센서 기술을 국산화하였고 ESC, EPS등 섀

시융합 기술 개발 중

• CAMERA 기술 기반 LKAS 양산 예정이며 충돌회피 및 보행자 보호 

시스템과 V2X 기술 개발 중

현대

모비스

• EPS, 스마트 에어백을 비롯하여 SCC, LDWS, PAS, AVM 기술을 개발

하여 양산 중이며 LKAS, DSM, SPAS, V2V협조시스템 등을 개발 중

• AVNT를 양산한 바 있으며, NVS, FFAP, LDWS, BSD, HUD를 양산 

중이며 차세대 HMI 기술 등을 개발 중

에스엘 • AFLS를 양산한 바 있으며, NVS, LDWS, BSD, HUD 등을 개발 중

IT 업체

LG전자

• 차량용 인포테인먼트 시스템을 양산하여 국내외 완성차업체에 납품 

중에 있으며 스마트폰을 활용하여 차량 원격제어와 외부 화면전송, 

스마트폰용 콘텐츠 구형 등이 가능한 오픈 플랫폼 기반의 차량용 소

프트웨어를 개발 중

삼성전자
• 현대자동차와 함께 영상인식, 스마트카, 배터리센서 3개 분야에 차량

용 시스템 반도체 개발을 수행한 바 있으며 태블릿 PC와 스마트폰이 

자동으로 연계하는 현대자동차 플루링크에 제휴/지원 중

SK텔레콤
• 스마트폰으로 차량 진단제어 서비스, 안전보안 서비스, 길안내 서비스, 

엔터네인먼트 서비스가 가능한 모바일 텔레매틱스인 MIV를 개발 중

<표 2-22> 첨단자동차 편의장치 연구개발 기관 현황

 자료: 국토교통부 (2013.6) 「2013 국토교통 R&D 동향조사 도로교통 부문」 33page

8) VSM (Vehicle Stability Management VDC, EPB, SCC, PSB 차량 통합 제어 시스템), 

    ASCC(Advanced ACC), UVO(Your 패ice), 

    BAS(Brake Assist System), 

    HSA(Hill Start Assist, 경사로 밀림 방지), 

    AVNT(Audio, Video, Navigation, Telematics 통합멀티미디어시스템), 

    NVS(Night Vision System), 

    FFAP(Force Feedback Accelerator Pedal), 

    MIV(Mobile in Vehicle)
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부처 역할

국토부

- 자율주행 지원을 위한 법/제도 개선

 단기: 자동차안전기준에 관한 규칙 중 자동명령조향기능에 대한 기준 내용 중 

속도제한(10KPH) 규정 개정

 중장기: 시험단계(시험 라이센스 등), 평가/인증단계(성능 및 안전기준 등), 보급단

계(사고, 책임, 개인정보보호, 교육/훈련 등)의 단계별 대응을 위한 법/제도 개선

- 인프라 관리

 자율주행 자동차 지원을 위한 V2X 등 도로인프라 시설 설치 및 관리

- 도로 기반

 도로 활용 극대화를 위한 군집주행 기술, 자율주행 자동차를 위한 성능·안전 평

가기술 개발 및 관련 인증 기준 마련

산업부

- 고안전 자율주행을 위한 핵심부품, 서비스, 자동차 개발

 핵심부품: 5대 기술요소를 고려한 서라운드센서, ADR, DCU, V2X 모듈, HMI 등

* 5대 기술요소: IT·SW융합, 글로벌 품질확보, 플랫폼화, 표준화, 신기능 구현

 (시스템) 핵심부품을 활용한 다양한 자율주행 시스템 개발

- 차량 기반

 실차 적용: 고안전 자율주행을 위한 플랫폼 및 통합제어 등

미래부

- ICT 기반 스마트 자동차 서비스 개발을 위한 공통 플랫폼, 클라우드 기반 범용 이

동지능 SW, 미래 ICT 인프라 및 서비스 개발

 차량의 외부 통신을 기반으로 빅데이터(차량, 인프라 정보 등)를 활용한 다양한 

<표 2-23> 부처별 역할

* 스마트 자동차 추진단: 미래부 미래성장동력 및 산업부 산업엔진 프로젝트의 정책 목표 

및 추진 방향을 공유하고, 발전적 실행방안을 논의하기 위하여 발족('14.4.30)







자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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비즈니스 모델 개발

 차량과 외부와의 통신을 위한 차세대 통신망 및 보안 기술

 V2X 통신을 위한 WAVE 주파수 할당

* WAVE(Wireless Access in Vehicular Environment ) : 차량과 차량, 차량과 인프

라간의 통신을 이용하여 교통사고를 저감하기 위한 통신 기술로 미국, 유럽에서는 

5.9GHz 대역 주파수를 차량용으로 할당하여 기술 개발 중





* 자동차전용도로 자율주행 서비스 

* 도심로 자율주행 서비스 



* 레이다(라이다) 기반 주행상황인지 모듈

* 영상 기반 주행상황 인지 모듈

* 사고원인 규명을 위한 ADR 모듈 

* 확장성/범용성/보안성 기반 V2X 통신 모듈 

* 자율주행용 도로/지형속성정보를 포함한 디지털 맵 

* 보급형 고정밀 복합 측위 모듈 

* 운전자 수용성 기반 자율주행 HVI 모듈

* 차세대 IVN 기반 통합 DCU


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기존 과제

부처 산업통상자원부

사업명 자율주행 핵심기술개발 사업 (R&D)

과제명 운전자 수용성 기반 자율주행 HVI 모듈

기간 5년

총예산(‘17예산) 130억원 (20억원)

기술 개발

자율주행환경 개인화 기반 UX/UI

- 주행상황 정보융합형 통합 운전자 인지기술

- 운전자 피드백형 HVI 입출력 기술 및 플랫폼

- 개인화 기반 학습형 운전자 주행 제어 모델링 기술

- 다기능 인포테인먼트 기기제어 기술 개발

본 과제와의 

차별성

- 기존 과제는 다음과 같은 특성을 가지며,  

 UX 시나리오 및 UI 디자인에 대한 인간공학적 관점의 평가 

 실차 상태에 적용을 위한 기술 개발

 운전자 상태 인지 및 의지 판단 기술 중심

 운전자 감성적응형 HVI　모듈 기술 개발

 운전자 수용성을 고려한 자율주행제어 응용기술 개발

- 궁극적인 목적은 자율주행자동차의 핵심부품을 국산화하기 위한 기술을 개

발하는데 있음 

- 이에 반해 본 과제의 궁극적인 목적은 자율주행자동차의 안전성 평가 및 

법·제도를 연계한 기술 개발임

 운전자와 자율주행자동차 간의 제어권 전환 기술의 안전성을 평가하기 

위한 안전성 평가기술 개발

 법·제도를 연계하여 제어권 전환 기술의 안전성에 대한 가이드라인 제시

- 즉, 자율주행자동차가 도로 위를 달리게 될 때 미치게 되는 영향을 고려하

여 교통 안전성과 환경 영향도 평가를 위한 기술개발로 차이가 있음 

<표 2-24> 산업부 과제와의 차별성

기존 과제

부처 산업통상자원부

사업명 그린카 등 수송시스템산업핵심기술개발사업(자동차)

<표 2-25> 산업부 과제와의 차별성 
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과제명 운전 미숙자 지원을 위한 자동 차선 변경 시스템 원천기술 개발

기간 2013-06-01 ~ 2018-05-31

총예산(~‘16예산) 71.5억원 (‘16 총 연구비 1,800.00 백만원)

기술 개발

최종목표 : 고속화 도로에서 운전미숙자의 차선변경 의도가 있는 경우, 자동

으로 충돌위험 인지, 판단, 조향을 수행하여 안전하게 차선을 자동 변경하는 

시스템 기술 개발 

- 서라운드 센서 기반 차선변경 시 충돌위험도 판단 기술

- 주변상황을 능동적으로 반영한 차선 변경 경로를 생성하고, 이를 추종하도

록 조향, 제동 및 구동장치를 통합 제어하는 기술

- 다양한 주행 시나리오에서 차선 변경에 대한 운전자의 수용성을 평가하기 

위한 HF 분석 기술 및 자동 차선변경 중에 운전자가 개입될 경우 HVI 기술

* HF (Human Factor), HVI (Human Vehicle Interface)

본 과제와의 

차별성

- 기존 과제는 다음과 같은 특성을 가지며,  

 자동 차선변경시스템 운전자 평가 기반기술 연구

 자동 차선변경시스템 운전자 평가 시험 시나리오 개발

 자동 차선변경시스템 운전자 평가 HF 분석기술 연구

- 궁극적인 목적은 시스템 기술개발을 통해 핵심부품을 국산화하기 위한 원

천기술을 개발하는데 있음 

- 이에 반해 본 과제의 궁극적인 목적은 자율주행자동차의 안전성 평가 및 

법·제도를 연계한 기술 개발임

 운전자와 자율주행자동차 간의 제어권 전환 기술의 안전성을 평가하기 

위한 안전성 평가기술 개발

 법·제도를 연계하여 제어권 전환 기술의 안전성에 대한 가이드라인 제시

- 즉, 자율주행자동차가 도로 위를 달리게 될 때 미치게 되는 영향을 고려하

여 교통 안전성과 환경 영향도 평가를 위한 기술개발로 차이가 있음 

기존 과제

부처 산업통상자원부/미래과학창조부 (지식경제부)

사업명 산업융합기술산업원천기술개발사업

과제명 운전자 친화형 지능형 HVI(Human-Vehicle Interface) 기술 개발

기간 2009-06-01 ~ 2014-05-31

총예산(‘17예산) 7,727 백만원

기술 개발

최종목표: 운전자 친화형 지능형 HVI 상용화 제품 개발

개발내용결과:

○ 1세부

<표 2-26> 산업부/미래부 과제와의 차별성 
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- 운전자의 부하경감을 위한 “운전자 친화형 지능형 HVI(Human Vehicle 

Interface) 개발” 위해 휴먼센서, 환경감지 센서, 음성/비전센서를 활용한 운전자

상태 중심의 센서정보융합 및 실시간전송기술이 적용된 HVI 상용화 기술 개발

○ 2세부

- 운전자 친화형 지능형 HVI 기술 개발을 위한 표준 데이터베이스를 구축하

고, HVI 시스템에 대한 실차 및 드라이빙 시뮬레이터 기반 평가 기술 개발

을 통한 HVI 시스템 종합 평가환경 제공

○ 3세부 

- 1단계에 개발된 운전 부하 정량화 및 지능형 인터페이스 관리 시스템 프로

토타입의 검증 및 고도화를 통하여 운전 부하 정량화 및 지능형 인터페이스 

관리기술 상용화 시스템 개발과 운전자 친화형 지능형 HVI 통합 시스템 상

용품 개발

본 과제와의 

차별성

- 기존 과제는 다음과 같은 특성을 가지며,  

 음성/비전기반 운전자상태 감지 기술

 운전자 친화형 지능형 HVI 통합 기술

 운전자 정보제공 지능형 인터페이스 관리 기술

 센서 정보융합/인식률 개선 기술

 센싱 정보 분산 실시간 전송 스케쥴링 기술

- 궁극적인 목적은 지능형 자동차의 핵심부품을 국산화하기 위한 기술을 개발

하는데 있음 

- 이에 반해 본 과제의 궁극적인 목적은 자율주행자동차의 안전성 평가 및 

법·제도를 연계한 기술 개발임

 운전자와 자율주행자동차 간의 제어권 전환 기술의 안전성을 평가하기 

위한 안전성 평가기술 개발

 법·제도를 연계하여 제어권 전환 기술의 안전성에 대한 가이드라인 제시

- 즉, 자율주행자동차가 도로 위를 달리게 될 때 미치게 되는 영향을 고려하

여 교통 안전성과 환경 영향도 평가를 위한 기술개발로 차이가 있음 




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기존 과제

부처 미래창조과학부

사업명 한국전자통신연구원 연구개발지원 (정진기금)

과제명 ICT기반 차량/운전자 협력자율주행 시스템(Co-Pilot)의 판단/제어 기술 개발(R&D)

기간 12~’17 (’14까지 74억원)

기술개발

주행환경(객체인식률: 95%)과 운전자상태(인식률: 90%) 인식을 기반으로 운전

제어권을 결정하여 운전자를 보조하거나 스스로 주행하기 위한 코-파일럿

(Co-Pilot) 시스템의 실시간(처리속도: 200ms이하) 판단/제어 핵심기술 개발

- 주행환경 인식(장애물/주행공간): 융합맵/LiDAR/ Radar 정보기반 추적모듈 개발

- 주행환경 인식(도로표식): 다양한 환경 변화에 강인한 노면 표식물 인식 기술

- 운전자 상태 인식: 운전자 영상정보/차량주행 정보 분석 기술

- 운전자 제어권 전이: 운전부하 및 운전자-차량 협력 상황 결정 기술(운전제어

권 Sesitivity 85%)

본과제와의 

차별성

- 기존 과제는 코-파일럿(Co-Pilot) 시스템의 실시간(처리속도: 200ms이하) 판

단/제어 핵심기술을 개발하는 것으로 

- 궁극적 목적은 운전자와 자율주행자동차 간의 제어권 전이를 위한 원천기술

을 개발하는 것임 

- 이에 반해 본 과제의 궁극적인 목적은 자율주행자동차의 안전성 평가 및 법·

제도를 연계한 기술 개발임

 운전자와 자율주행자동차 간의 제어권 전환 기술의 안전성을 평가하기 위

한 안전성 평가기술 개발

 법·제도를 연계하여 제어권 전환 기술의 안전성에 대한 가이드라인 제시

- 즉, 자율주행자동차가 도로 위를 달리게 될 때 미치게 되는 영향을 고려하여 

교통 안전성과 환경 영향도 평가를 위한 기술개발로 차이가 있음 

<표 2-27> 미래부 과제와의 차별성 
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기존 과제

부처 미래창조과학부

사업명 기초연구사업 - 일반연구자 지원 사업

과제명
다중 생체 신호를 이용한 운전자 상태 적응형 차세대 DVI 개발: 시각 디스플레

이 정보설계를 위한 인지, 지각 및 감성 인자 통합 조절 연구

기간 2011.05.01. ~ 2014.04.30. (36개월)

총예산 1.459억 원

기술 개발

- 운전자 상태 인지 알고리즘 

- 차량용 차세대 디스플레이 가이드라인

- 운전자 상태, 인간 시지각, 인지 감성 특성에 따른 시각 디스플레이 정보

본 과제와의 

차별성

- 기존 과제는 다음과 같은 특성을 가지며,  

 운전자의 상태에 따른 HUD 디자인 특성 파악

 기계 학습 알고리즘을 통하여 감정에 따른 시각 탐색 능력 파악

 운전자의 감정-인지 상호작용 양상 파악

 자동차를 포함한 수송기기 HMI 개선 연구

- 궁극적인 목적은 인지, 지각, 감성인자를 고려하여 운전자 상태 적응형 차량

용 HMI를 개선시키며, 이는 차량용 시각 인터페이스 (HUD, 클러스터 게이지 

등) 기술을 개발하는데 있음 

- 이에 반해 본 과제의 궁극적인 목적은 자율주행자동차 시대를 대비하여 제어

권 전환 시점에서의 안전성을 평가하는데 있음

 인지, 지각, 감성 인자를 고려하지만, 여러 가지 상황 (자율 주행 시나리

오, 조건, 다양한 인적 요인 등) 또한 고려하므로 기존 과제와 차이가 있음

 제어권 전환이라는 특정한 시점을 고려하므로 기존 과제와 차이가 있음

 시각뿐 아니라, 촉각, 청각과 함께 신체적, 심리적 요소를 함께 고려하여 

DVI 설계를 위한 가이드라인을 도출하므로 기존 과제와 차이가 있음

 Driving Companion Agent의 특성을 함께 고려함으로써 에이전트와의 인

터렉션, 인터페이스를 설계함으로 기존 과제와 차이가 있음

<표 2-28> 미래부 과제와의 차별성 
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<그림 3-1> 연구비전 및 목표 
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<그림 3-2> 중점추진 분야 1. 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

<그림 3-3> 중점추진 분야 2. 자율주행 상황에서의 인적요인(Human Factor) 심층연구 및 

DB구성/활용 

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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<그림 3-4> 중점추진 분야 3. 자율주행자동차의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구
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















* 자율주행자동차 DVI 관련 데이터의 중앙 관리 시스템 구성 방법론 연구



* 데이터 공용화를 위한 웹 서비스 구성 방법론 연구



* 미래 인공지능형 자율주행자동차를 위한 DB 자료구조 및 학습 알고리즘 연구

 






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






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세부과제 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

목표

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가플랫폼 및 평가기술 개발

­ 자율주행자동차 제어권 전환 평가용 시제품 제작 및 파일럿 실험

­ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

자율주행자동차 제어권 전환 평가지원 시스템 구성 및 활용

­ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가지표 개발

­ 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가 방법론 및 시나리오 개발

주요

연구내용

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가플랫폼 및 평가기술 개발

­ 자율주행 자동차 및 상황 정의(Scope)

­ 자율주행 실험자동차 제작 및 파일럿 실험

­ 실차기반 제어권 전환 안전성 평가지표 선정

­ 실차기반 제어권 전환 안전성 평가기술 개발

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가지표 개발

­ 위험상황 정의 및 실험 시나리오 개발

­ 운전행태를 고려한 VR기반 제어권 전환 실험

­ 제어권 전환 결과 분석 및 평가지표 도출

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가 방법론 및 시나리오 개발

­ 제어권 전환 평가 방법론 및 평가 시나리오 개발

­ VR 기반 제어권 전환 알림방법(모달리티) 개발

­ 제어권 전환 안전성 평가지표 효용성 분석

<표 3-1> 1세부과제 주요내용
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세부과제 자율주행 상황에서의 인적요인(Human Factor) 심층연구 및 DB 구성/활용

목표

자율주행 상황에서의 인적요인(Human Factor) 심층연구

­ 자율주행 요구 및 심리·생리적 운전자 수행 노력 평가를 위한 수량화 연구

­ 자율주행 상황에서의 운전자 정신부하 및 부정감성 인식 및 예측 기술 연구

­ 제어권 전환 안전성 확보를 위한 주행 에이전트 개발 

자율주행 상황에서의 Human Factor DB 구성 및 활용

­ 자율주행 상황에서의 운전자 행태정보 DB 네트워크 구성 및 공용화

­ 자율주행 상황에서의 운전자 행태정보 빅데이터 기반 DVI 설계 방법론 개발

주요

연구내용

자율주행 상황에서의 운전자 정신부하 및 부정감성 인식 및 예측 기술 연구

­ 자율주행 상황에서의 운전자 정신부하 인식 및 예측 기술 연구

­ 자율주행 상황에서의 운전자 부정감성 인직 및 예측 기술 연구

­ 자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 수준에 따른 통합 Behavior 평가

자율주행 상황에서의 운전자 인적오류 발생원인 규명 및 예방대책 연구

­ 제어권 전환 시 주행 패턴, 도로 환경, 운전자 속성 분석 및 수량화

­ 주행 패턴, 한국형 도로환경, 운전자 속성 시나리오 따른 원인-결과 모델링

­ 자율주행에서 요구되는 심리적 요구에 따른 적정 운전자 노력 모델링

제어권 전환 안전성 확보를 위한 주행 에이전트 개발

­ 제어권 전환 과정에서의 운전자 경험요인 분석 및 상호작용 설계

­ 인터랙션 기반 주행 에이전트 프로토타입 개발

­ 주행 에이전트 사용성 및 안전성 평가

자율주행 상황에서의 운전자 행태정보 DB 네트워크 구성 및 공용화

­ 자율주행 상황에서의 운전자 심리·행태 정보 DB 및 공용 네트워크 구성

­ 자율주행 운전자의 스마트 클라우드 소싱 기반 데이터 수집 시스템 구성

자율주행 상황에서의 운전자 행태정보 빅데이터 기반 DVI 설계 방법론 개발

­ 자율주행 운전자의 빅데이터 처리를 위한 분산병렬 데이터 분석시스템 구성

­ 자율주행 가디언 학습 시스템을 통한 DVI 설계 방법론 개발

<표 3-2> 2세부과제 주요내용
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세부과제 자율주행자동차의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

목표

법적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 현행 관계법령 개선방안 도출 및 자율주행자동차 관련 특별법 제안 

(자동차) 자동차관리법, (교통) 도로교통법, (운전자) 개인정보보호법 등

윤리적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차의 윤리적 딜레마 등 문제에 대한 사회적 합의안 도출

­ 자율주행자동차의 교통사고 발생 시 책임소재 규명방안 도출

기술적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차에 대한 기술적 적정 수용성 확보

­ 자율주행자동차의 기술별 사회적/경제적 가치 분석

기준적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차 관련 현재 국내 자동차안전기준 수용성 분석 및 개선방안 도출

­ 자율주행자동차 관련 신규 국내 자동차안전기준 도입방안 도출

주요

연구내용

법적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자동차 분야

자율주행자동차 운행을 위한 자동차등록제도 및 임시운행허가제도 개선방안

자율주행자동차의 자동차관리법 관련 국제법규범의 입법동향 분석

자율주행자동차 상용화 대비 현행 자동차 관련 법규의 적합성 분석 및 입법방향

­ 도로교통 분야

자율주행자동차의 도로교통 관련 국제법규범의 입법동향 분석

자율주행자동차 상용화 대비 현행 도로교통 관련 법규의 원칙 재설정

자율주행자동차 상용화 관련 현행 도로교통 관련 법규의 적합성 분석 및 입법방향

­ 운전자 분야

자율주행자동차 상용화와 프라이버시 법제합리화 방안

자율주행자동차 운행을 위한 위치정보 활용과 보호제도 발전방안

자율주행자동차 운행의 안전성 확보를 위한 정보보호제도 개선방안

윤리적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차의 사회적 수용성 강화 및 국제화를 위한 윤리적 방안

자율주행자동차에서 수익자부담 원칙과 공정한 이용 확대 방안

자율주행자동차의 사회적 신뢰 증진을 위한 윤리적 방안(윤리 강령)

자율주행자동차 관련 해외 선진 윤리 규범 및 표준화에 대한 대응 전략

<표 3-3> 3세부과제 주요내용 

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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­ 자율주행자동차의 사고 발생 시 책임 소재 규명

자율주행자동차 사고로 인한 제조물 책임 분석

자율주행자동차 사고로 인한 자동차손해배상보장법상 책임 분석

자율주행자동차와 관련된 책임보험제도 분석

기술적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차에 대한 기술적 적정 수용성 확보

사용자 경험을 통한 과신 및 불신 해소 방안 연구

기술적 수용성을 위한 안전 및 환경 관점에서의 효과 분석 

자율주행자동차의 유용성 및 편의성 향상을 위한 영향 분석

­ 자율주행자동차의 가치에 대한 경제적 수용성 확보

자율주행자동차의 기술별 사회적/경제적 기여도 및 가치 분석

자율주행자동차에 대한 운전자 신뢰성 향상을 위한 안전도 평가방안 연구

기준적 관점에서의 사회적 수용성 향상 기반기술 연구

­ 자율주행자동차 관련 국내기준 도입 및 국제기준 대응 수용성 확보

외국의 선진 사례 조사 및 법규 동향 분석

현행 도로 및 교통여건에 대한 자율주행자동차 신법규 도입 수용성 분석

­ 자율주행자동차 관련 현재 및 미래 안전기준 개선방안 제시

자율주행자동차 관련 현행 자동차안전기준 문제점 분석 및 개선방안 제시

자율주행자동차 관련 미래 자동차안전기준 도입방안 제시
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<그림 3-5> 총괄 기술로드맵 (연차별)
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연차 연구목표 연구내용 성과

1차년
제어권 전환 관련 

상황 정의 및 범주화

[평가기술 개발]

실차기반 실험 프로토콜 개발

[평가지원 시스템 구성 및 활용]

위험상황 정의 및 실험 시나리오 개발

평가 시나리오 범주화

­ 실차기반 

실험 프로토콜

­ 제어권 전환 

위험상황 분석보고서

­ 제어권 전환 

평가 시나리오

2차년
제어권 전환 관련 

설계 및 시스템 구성

[평가기술 개발]

자율주행 실험자동차 제작 및 위험요소 분석

[평가지원 시스템 구성 및 활용]

평가 지원 시스템 구성 및 운전행태별 상황

인지-반응특성 분석

평가 지원 시스템 구성 및 제어권 전환 알림

방법 선정

­ 제어권 전환 실험

자동차시제품(실차)

­ 제어권 전환

평가지원시스템(VR)

3차년
제어권 전환 관련 

실차 및 VR 실험

[평가기술 개발]

실차기반 제어권 전환 안전성 관련 파일럿 

실험

[평가지원 시스템 구성 및 활용]

운전행태별 상황인지 및 Take-over 특성분석 

실험

제어권 전환 알림방법 관련 실험 설계

­ 실차기반 제어권 전환 

실험 보고서

­ VR기반 제어권 전환 

실험 보고서

­ VR기반 제어권 전환 

알림방법 설계보고서

4차년 
제어권 전환 관련 

평가기술 개발

[평가기술 개발]

제어권 전환 안전성 평가절차(안) 도출

자율주행 DVI 개선시스템 장착 및 검증

[평가지원 시스템 구성 및 활용]

제어권 전환 평가지표 도출

제어권 전환 최적의 알림방법(안) 도출

­ 제어권 전환 

안전성 평가기술(안) 

­ 제어권 전환 

평가지표 리스트

­ 최적의 제어권 전환 

알림방법론

<표 3-4> 1세부 연차별 연구목표, 내용 및 성과
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<그림 3-6> 1세부 연차 로드맵 

세세

부
성과목표 성과지표 측정방법 단위 목표치

가중치 

(%)
목표치 설정근거

1-1

자율주행자동차 

제어권 전환 

안전성 

평가플랫폼 및 

평가기술 개발

1 논문
학술대회 발표

논문 건수(국·내외)
편 2 10

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 

관련 연구논문을 학술대회 발표

2
평가기술 

(지침/기준)
관련문서 작성 건수 건 2 50

실차기반 실험 프로토콜 및 자율주행 제어권 전환 

안전성 평가기술 

3 시작품 시작품 제작 건수 건 2 20
자율주행 DVI 및 제어권 전환 안전성 평가용 

플랫폼 제작

4 기준제안 관련기준 제안 건수 건 1 20 자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기준 제안 

1-2

자율주행자동차 

제어권 전환 

평가 시나리오 

및 평가 방법론 

연구

1 논문
학술지 게재

논문 건수(SCI)
편 9 10

자율주행자동차 제어권 전환 평가 시나리오 및 

평가 방법론 연구 관련 연구논문 게재(SCI : 9편)

2 지식재산권 특허출원 건수 건 4 20 평가방법론 및 평가지표 관련 기술 특허

3
평가기술

(지침/기준)
관련문서 작성 건수 건 5 20

제어권 전환 관련 실험 설계(안) 및 

평가 시나리오 등 

4
평가지원 

시스템 구성

VR 기반 평가지원 

시스템 구성
건 3 30 제어권 전환 안전성 평가지원 시스템 구성(VR기반)

5 평가지표 관련문서 작성 건수 건 1 20
제어권 전환 안전성 관련 

평가지표 제안

<표 3-5> 1세부 성과목표 및 성과지표 
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연차 연구목표 연구내용 성과

1차년

자율주행 상황에서의 

인적오류

 상황 정의 및 범주화

[자율주행 인적오류 심층연구]

정신부하 인식 및 예측 기술 개발

인적오류 발생 가능환경 및 시나리오 조사

주행 에이전트 정의 및 경험 인자 연구

[자율주행 Human Factor DB 구성/활용]

데이터 프레임워크 구성

­ 시나리오에 따른 

인적오류 발생

확률 보고서

­ 정신부하 Behavior 

데이터 보고서

­ 주행 에이전트 

설계 개념

­ 데이터 프레임워크

2차년

자율주행 상황에서의

인적오류 기초연구 및 

DB 서비스 구성

[자율주행 인적오류 심층연구]

부정감성 인식 및 예측 기술 개발

인적오류 발생 시 차량 및 운전자 패턴 연구

주행 에이전트 인터렉션 설계

[자율주행 Human Factor DB 구성/활용]

빅데이터 분석 알고리듬 및 서비스 구성

­ 운전자의 심리·생리 

신호 및 행동 패턴 

보고서

­ 부정감성 Behavior 

데이터 보고서

­ 주행 에이전트 

인터렉션 설계보고서

­ 웹 서비스 구성 

3차년

자율주행 상황에서의

인적오류 심층연구 및 

인공지능형 DVI 

알고리즘 개발 

[자율주행 인적오류 심층연구]

상황인지 인식 및 예측 기술 개발

인적오류 발생 인과관계 모델링 연구

주행 에이전트 프로토타입 개발

[자율주행 Human Factor DB 구성/활용]

인공지능형 DVI 알고리즘 개발

­ 주행환경과 운전자 

심리·생리 패턴 

상관관계 보고서

­ 상황인지 Behavior 

데이터 보고서

­ 주행 에이전트 

평가실험 보고서

­ 자율주행 

가디언 학습시스템

4차년 
자율주행 상황에서의 

DVI 설계 방법론 개발

[자율주행 인적오류 심층연구]

통합 Fuman Factor 평가방법론 연구

인적오류 예방을 위한 DVI 설계 방법론 연구

주행 에이전트 사용성 및 안전성 평가

[자율주행 Human Factor DB 구성/활용]

빅데이터 기반 인공지능형 DVI 설계 방법론 개발

­ 인적오류 발생 

프로세스의 예측 및 

평가를 위한 

구조 방정식 모델

­ DVI설계 가이드라인

<표 3-6> 2세부 연차별 연구목표, 내용 및 성과 
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세세

부
성과목표 성과지표 측정방법 단위목표치

가중치 

(%)
목표치 설정근거

2-1

자율주행 

상황에서의 

인적요인

(Human 

Factor) 

심층연구

1 논문
학술지 게재 및 발표

논문 건수(국·내외)
편 31 30

자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 관련 논문 게재

(SCI : 9편)

2
평가기술

(지침/기준)
관련문서 작성 건수 건 2 10 자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 관련 지침/기준

3
시스템 

모델링

인터렉션 시뮬레이션 

모델링
건 16 10

자율주행 상황에서의 차량-운전자 인터랙션 

시뮬레이션 모델링

4 지침서 관련문서 작성 건수 건 15 10
자율주행 상황에서의 운전자 인적오류 예방 대책 

지침서 제안

5 지식재산권 특허출원 건수 건 21 20 자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 관련 특허 출원

6 소프트웨어 소프트웨어 등록건수 건 4 20
자율주행 상황에서의 카메라 기반 운전자 인적요인 

평가 시스템

2-2

자율주행 

상황에서의 

Human Factor 

DB구성 및 

활용방법론 

연구

1 논문
학술지 게재 및 발표

논문 건수(국·내외)
편 12 10

Human Factor DB 구성 및 활용 방법론 논문 게재

(SCI : 2편)

2 알고리듬 관련문서 작성 건수 건 1 15 자율주행 가디언 시스템의 분석 알고리듬 설계 

3 지식재산권 특허출원 건수 건 3 15
자율주행 가디언 시스템의 구성방안 및 학습 시스템 

개발 특허출원

4 시스템 시스템 구성 건수 건 1 30 자율주행 상황에서의 Human Factor DB 시스템

5 가이드라인
DVI 설계 가이드라인 

도출 건수
건 1 30

제어권 전환 안전성을 확보할 수 있는 최적의 DVI 

설계 가이드라인 도출

<표 3-7> 2세부 성과목표 및 성과지표

<그림 3-7> 2세부 연차 로드맵 
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1차년

사회적 수용성 향상 

기반기술 

방법론 연구

[법적/윤리적 관점에서의 수용성 향상 방안]

국·내외 관련 법령 및 연구 사례 분석

윤리적 문제 해결을 위한 협의체 구성

[기술적/기준적 관점에서의 수용성 향상 방안]

기술적 수용성 향상 방법론 연구

국·내외 관련 안전기준 검토 

­ 국·내외 관련 법령 

분석 보고서

­ 국·내외 안전기준 

분석 보고서

2차년

사회적 수용성 향상

기반기술

연구 수행

[법적/윤리적 관점에서의 수용성 향상 방안]

현행 법률체계에 대한 테마별 연구

사고 시 법적 책임에 대한 이슈 수립

윤리적 문제에 대한 사회적 논의 

[기술적/기준적 관점에서의 수용성 향상 방안]

기술적 수용성을 위한 안전 및 환경 관점에

서의 효과 분석

현행 교통여건에 신법규 수용 적합성 검토 

­ 사회적 비용 및

가치에 대한 

효과 분석 보고서 

­ 기술적 수용성 관련 

효과 분석 보고서

3차년

 사회적 수용성 향상

기반기술

연구결과 분석

[법적/윤리적 관점에서의 수용성 향상 방안]

현행 법률체계 개선방안 제시

필요시 특례입법 제안

사고 시 법적 책임 규명 및 윤리적 문제에 

대한 사회적 합의안 제시

[기술적/기준적 관점에서의 수용성 향상 방안]

기술적 수용성 향상방안 제시

현행 안전기준 개선방안 제시

­ 법률체계 개선방안

(안)

­ 안전기준 개선방안

(안)

4차년 
사회적 수용성 향상

정책제안

[법적/윤리적 관점에서의 수용성 향상 방안]

자율주행자동차의 법적/윤리적 관점에서의 

사회적 수용성 향상을 위한 정책제안

[기술적/기준적 관점에서의 수용성 향상 방안]

자율주행자동차의 기술적/기준적 관점에서이 

사회적 수용성 향상을 위한 정책제안

­ 법적/윤리적 

정책제안 보고서

­ 기술적/기준적 

정책제안 보고서

<표 3-8> 3세부 연차별 연구목표, 내용 및 성과 
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<그림 3-8> 3세부 연차 로드맵  

세세

부
성과목표 성과지표 측정방법 단위

목표

치

가중치 

(%)
목표치 설정근거

3-1

법적/윤리적 

관점에서의 

수용성 향상 방안

1 논문
학술지 게재 및 발표

논문 건수(국·내외)
편 20 30

자율주행자동차의 법적/윤리적 관점에서의 

사회적 수용성 관련 논문 게재

2 윤리규범 관련규범 작성 건수 건 1 20
자율주행자동차의 법적/윤리적 관점에서의 

윤리규범(강령) 제안

3 정책제안서 정책제안 건수 건 2 50
자율주행자동차의 법적/윤리적 관점에서의 

사회적 수용성 관련 정책제안

3-2

기술적/기준적 

관점에서의 

수용성 향상 방안

1 논문
학술지 게재 및 발표

논문 건수(국·내외)
편 12 30

자율주행자동차의 기술적/기준적 관점에서의 

사회적 수용성 관련 논문 게재

2
안전도

평가방안
관련방안 작성 건수 건 1 20

자율주행자동차의 기술적 수용성 향상을 위한 

안전도평가 방안 제안

3 정책제안서 정책제안 건수 건 2 50
자율주행자동차의 기술적/기준적 관점에서의 

사회적 수용성 관련 정책 제안

<표 3-9> 3세부 성과목표 및 성과지표
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<그림 3-9> 연구추진계획(2단계) 
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<그림 3-10> 연구과제 구성 체계도 
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구  분 ‘17 ‘18 ‘19 ‘20 합계

책임급 12 15 16 16 59

연구원급 13 15 17 17 62

연구보조원급 19 28 30 30 107

보조원급 5 7 10 10 32

합  계 49 65 73 73 260

<표 3-10> 연도별 소요인력

(단위:명)

구  분 ‘17 ‘18 ‘19 ‘20 합계

1세부

자율주행자동차 

제어권 전환 

안전성 평가기술 

개발

책임급 4 6 6 6 22

연구원급 4 7 7 7 25

연구보조원급 10 15 15 15 55

보조원급 2 2 2 2 8

소  계 20 30 30 30 110

2세부

자율주행 

상황에서의

인적요인 심층연구 

및 DB 구성/활용

책임급 4 5 6 6 21

연구원급 5 4 6 6 21

연구보조원급 5 9 11 11 36

보조원급 3 5 8 8 24

소  계 17 23 31 31 102

3세부

자율주행자동차의

사회적 수용성 

향상 기반기술 

연구

책임급 4 4 4 4 16

연구원급 4 4 4 4 16

연구보조원급 4 4 4 4 16

보조원급 0 0 0 0 0

소  계 12 12 12 12 48

합   계 49 65 73 73 260

<표 3-11> 세부과제별 소요인력 

(단위:명)
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예산 

항목
세부항목

단가 

(연급여)

‘17 ‘18 ‘19 ‘20
소  계

(인원*참여율/100)

인건비

책임연구원 116,612 93,290 139,934 139,934 209,902 583,060 

연 구 원 81,288 65,030 113,803 113,803 170,705 463,342 

연구보조원 54,338 108,676 163,014 163,014 244,521 679,225 

<표 3-13> 1세부 소요예산

(단위:천원)

구분     ‘17 ‘18 ‘19 ‘20 계

1 세부과제 950,000 2,300,000 1,700,000 1,600,000 6,500,000 

2 세부과제 750,000 3,031,000 1,323,000 1,356,000 6,500,000 

3 세부과제 300,000 400,000 400,000 400,000 1,500,000 

계 2,000,000 5,731,000 3,423,000 3,356,000 14,500,000

* 위 사업비는 민간부담금은 포함되지 않음

* 연차 구분 : 1차년도(‘17.3~‘18.1), 2차년도(‘18.2~‘19.1), 3차년도(‘19.2~‘20.1), 4차년도(‘20.2~‘20.12)

<표 3-12> 연도별 소요예산

(단위:천원)
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보 조 원 40,755 16,302 16,302 16,302 24,453 73,359 

소  계 283,298 433,054 433,054 649,580 1,798,986 

직접비

연구장비/재료비 350,430 1,186,020 704,700 294,272 2,535,422 

연구활동비  74,699 173,316 132,897 196,640 577,552 

연구과제추진비  61,000 121,000 121,000 77,418 380,418 

연구수당  56,660  86,611  86,611 129,916 359,797 

소  계 542,789 1,566,946 1,045,207 698,246 3,853,188 

간접비 123,913 300,000 221,739 202,174 847,826 

총  계 950,000 2,300,000 1,700,000 1,550,000 6,500,000 

예산 

항목
세부항목

단가 

(연급여)

‘17 ‘18 ‘19 ‘20
소  계

(인원*참여율/100)

인건비

책임연구원 116,612 109,200 174,720 174,720 204,120 662,760

연 구 원  81,288 101,400 189,600 190,800 198,000 679,800

연구보조원 54,338 78,912 125,568 126,864 130,320 461,664

보 조 원 40,755 39,120 76,200 76,800 87,000 279,120

소  계 328,632 566,088 569,184 619,440 2,083,344

직접비

연구장비/재료비 134,000 1,480,000 197,500 187,500 1,999,000

연구활동비 59,000 135,900 147,100 121,962 463,962

연구과제추진비 49,235 125,562 125,562 105,562 405,921

연구수당 38,798 91,402 92,606 96,720 319,526

소  계 281,033 1,832,864 562,768 511,744 3,188,409

간접비 140,335 589,648 242,848 255,416 1,228,247

총  계 750,000 2,988,600 1,374,800 1,386,600 6,500,000

<표 3-14> 2세부 소요예산

(단위:천원)
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예산 

항목
세부항목

단가 

(연급여)

‘17 ‘18 ‘19 ‘20
소  계

(인원*참여율/100)

인건비

책임연구원 116,612 69,967 69,967 46,645 46,645 233,224

연 구 원  81,288 48,773 48,773 48,773 48,773 195,092

연구보조원 54,338 32,603 32,603 21,735 21,735 108,676

보 조 원 40,755 - - - - -

소  계 151,343 151,343 117,153 117,153 536,992

직접비

연구장비/재료비 - - - - -

연구활동비 48,258 48,258 83,330 83,330 263,176

연구과제추진비 31,000 81,000 90,000 90,000 292,000

연구수당 30,269 80,269 83,430 83,430 277,398

소  계 109,527 209,527 256,760 256,760 832,574

간접비 39,130 39,130 26,087 26,087 130,434

총  계 300,000 400,000 400,000 400,000 1,500,000

<표 3-15> 3세부 소요예산

(단위:천원)

연차 항목 세부항목 금액
연차별

금액

1차년도

제어권 전환 

관련 상황 

정의 및 

범주화

실차기반 실험용 차량 설계 및 프로토콜 개발 600,000

950,000

위험 시나리오 정의 및 분류 350,000

2차년도

제어권 전환 

관련 설계 및 

시스템 구성

자율주행 실험자동차 시제작 및 위험요소 분석 1,300,000
2,300,000

평가지원 시스템 설계 및 구성 1,000,000

3차년도

제어권 전환 

관련 실차 및 

VR 실험

실차기반 제어권 전환 안전성 파일럿 실험 1,000,000
1,700,000

VR기반 운전자 행태 실험 및 알림방법 실험 700,000

4차년도

제어권 전환 

관련 평가기술 

개발

자율주행 DVI 개선시스템 장착 및 검증 800,000
1,550,000

제어권 전환 안전성 평가지표 및 평가기술 도출 750,000

합 계 6,500,000

<표 3-16> 1세부 소요예산 세부내역
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연차 항목 세부항목 금액
연차별

금액

1차년도

자율주행 

상황에서의 

인적요인 상황 정의 

및 범주화

자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 

상황 정의 및 위험 상황 범주화
420,000

750,000
자율주행 가디언 시스템 프레임 워크 구

성 및 DB 서비스 디자인
330,000

2차년도

자율주행 

상황에서의

인적요인 기초연구 

및 DB 서비스 구성

자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 

연구방법론 설계 및 기초 연구
1,161,000

2,988,600

DB 서비스 구성 및 분석 알고리듬 설계 1,827,600

3차년도

자율주행 

상황에서의

인적요인 심층연구 

및 인공지능형 DVI 

알고리듬 개발 

자율주행 상황에서의 운전자 인적요인 

실험 수행 등 심층 연구
953,000

1,374,800
자율주행 가디언 시스템의 학습 시스템 

개발 및 DB 활용
421,800

4차년도

자율주행 

상황에서의 

인적요인 DB 활용 

및 DVI 설계 방법론 

개발

자율주행 상황에서의 운전자 인적오류 

예측 및 방지 대책 도출
996,000

1,386,600
자율주행 가디언 시스템 구성 및 DVI 설

계 방법론 도출
360,600

합 계 6,500,000

<표 3-17> 2세부 소요예산 세부내역
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연차 항목 세부항목 금액
연차별

금액

1차년도

사회적 

수용성 향상

기반기술

방법론 연구

[법적/윤리적 관점에서의 수용성 향상 방안]

국·내외 관련 법령 및 연구 사례 분석

윤리적 문제 해결을 위한 협의체 구성

150,000

300,000

[기술적/기준적 관점에서의 수용성 향상 방안]

기술적 수용성 향상 방법론 연구

국·내외 관련 안전기준 분석

150,000

2차년도

 사회적 

수용성 향상

기반기술

연구 수행

[법적/윤리적 관점에서의 수용성 향상 방안]

현행 법률체계에 대한 테마별 연구

사고 시 법적 책임에 대한 이슈 수립

윤리적 문제에 대한 사회적 논의

200,000

400,000

[기술적/기준적 관점에서의 수용성 향상 방안]

기술적 수용성을 위한 안전 및 환경 관점에서

의 효과 분석

사회적 비용 및 가치에 대한 효과 분석 

200,000

3차년도

사회적 

수용성 향상

기반기술

연구결과 

분석

[법적/윤리적 관점에서의 수용성 향상 방안]

현행 법률체계 개선방안 제시

필요시 특례입법 제안

사고 시 법적 책임 규명 및 윤리적 문제에 대

한 사회적 합의안 제시

200,000

400,000

[기술적/기준적 관점에서의 수용성 향상 방안]

기술적 수용성 향상방안 제시

현행 안전기준 개선방안 제시

200,000

4차년도

사회적 

수용성 향상

정책제안

[법적/윤리적 관점에서의 수용성 향상 방안]

자율주행자동차의 법적/윤리적 관점에서의 

사회적 수용성 향상을 위한 정책제안

200,000

400,000

[기술적/기준적 관점에서의 수용성 향상 방안]

자율주행자동차의 기술적/기준적 관점에서의 

사회적 수용성 향상을 위한 정책제안

200,000

합 계 1,500,000

<표 3-18> 3세부 소요예산 세부내역
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시설장비명
추정가격

용도
가격 수량

가상주행시험장치(VR) 업그레이드 500 1 자율주행 구현을 위한 시스템 업그레이드

자율주행 실험용 자동차 시제품 500 2 제어권 전환 실차기반  평가시험용 차량

VR시스템을 위한 자율주행 소프트웨어 13 1 VR시스템에 활용될 자율 주행용 소프트웨어

운전자 시선  모니터링 장치 25 1 운전자의 시선측정을 위한 장치

운전자 자세 측정을 위한 모션센싱 
시스템 28 1 운전자의 자세측정 및 모션분석을 위한 장비

운전자 생체신호 장비(심전도, 
피부전도도 외) 25 1 운전자의 생체신호를 측정하기 위한 장비

VR실험을 위한 주행 시나리오 설계 및 
변환 툴 16 1 주행 시나리오를 설계 하고 변환 할 수 있는 

장치

VR 기반 실험을 위한 원통형 스크린 17 1 360도 영상 출력을 위한 스크린

자율주행 모사 실험을 위한 통합 제어 
소프트웨어 16 1 자율주행 모사 실험용 제어소프트웨어

운전자반응 통합분석 소프트웨어 21 1 운전자의 반응을 통합하여 분석하는데 필요한 
소프트웨어

VR시스템 실험을 위한 차량자세 발생 장치 75 1 VR 기반 시스템 구성을 위한 차량자세 발생 
장치

VR시스템 차량 자세 제어시스템 28 1 VR 시스템의 차량 자세를 제어 하기위한 장치

VR시나리오 연계신호 모사 소프트웨어 
(Radar, Lidar, 영상) 29 1 실사 시나리오를 기반으로 자율주행센서 

정보를 생성

시나리오 개발용 3D Reconstruction 
소프트웨어 29 1 실사 시나리오 개발을 위한 3D scanning 및 

Map 자동생성 도구

DVI 안전성평가용 표준 시나리오 
(Highway) 15 1 고속도로구간 안전성 평가를 위한 표준 

시나리오 

DVI 안전성평가용 표준 시나리오 (City) 15 1 도심구간 안전성 평가를 위한 표준 시나리오

DVI 안전성평가용 VR 소프트웨어 20 1 데이터 분석 및 검증을 위한 안정성 평가용 VR 
소프트웨어

DVI 안전성 평가용 VR 시나리오 공유 
서버 구성 25 1 안정성 분석, Rating 및 관리를 위한 시스템

DVI 안전성 분석 및 평가 소프트웨어 25 1 DVI 안정성 분석 및 평가를 위한   소프트웨어

<표 3-19> 1세부 장비구축리스트

(단위: 백만원)
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다중 VR  연동형 시나리오 구동 서버 20 1 다중 VR 연동을 위한 시나리오 구동 서버 장치

다중 VR 연동서버를 위한 클라이언트 
시스템 (3Set) 7 3 다중 연동 서버를 위한 클라이언트 시스템

통계분석용  소프트웨어 20 1 실험 결과 통계 분석을 위한 소프트웨어

VR 자율주행 전용도로 기능 구현 
모듈/자율주행 센서 특성 구현 

포함(SCANeR™studio ESSENTIAL)
70 1 VR기반 자율주행 전용도로 기능 구현 및 

제어권 전환 평가 시나리오 개발

자율주행전용도로제어권전환알림Cockpit
모듈(운전자인터랙션환경시뮬레이션) 16 1 VR기반 자율주행 전용도로 제어권 알림 방법 

설계 및 실험 평가 구현

VR 자율주행 후방 영상 
시스템(SCANeR™ studio Additional   

VISUAL)
35 1 VR기반 자율주행 전용도로 제어권전환 평가 

실험 진행 용도

VR 자율주행 모션플랫폼
(Motion)

55
　 1 VR기반 자율주행 전용도로 기능구현 및 제어권 

전환 평가실험 진행 용도

VR 자율주행 도심도로 기능 구현 
모듈/자율주행 센서 특성 구현 

포함(SCANeR™ studio ESSENTIAL)
71 1 VR기반 자율주행 도심도로 기능 구현 및 

제어권 전환 평가시나리오 개발

자율주행도심도로제어권전환알림Cockpit
모듈(운전자인터랙션환경시뮬레이션) 18 1 VR기반 자율주행 도심도로 제어권 알림 방법 

설계 및 실험평가 구현

운전자인지행동모니터링시스템(SCANeR
™studioEYETRACKER) 90 1 VR기반 자율주행 제어권전환 안전성 평가 및 

운전자 인지행동 분석

운전자 및 주행상황 분석 시스템
(Noldus)

50
　 1 VR기반 운전자 및 주행상황분석 연구

운전자무선생체신호시스템(예:SCANeR™
studioPHYSIO) 90 1 VR기반 자율주행 제어권전환 안전성 평가 및 

운전자 생체신호 무선 측정 및 분석

합계 2,478 　

자율주행자동차 제어권 전환 안전성 평가기술 개발 및 사회적 수용성 향상 기반기술 연구 상세기획
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시설장비명
추정가격

용도
가격 수량

운전자 생체정보  계측기기(ECG, EEG, 
EMG, SKT, EOG 무선 장비, fNIR 

장비, 아이트랙커)
80 1 모의 자율주행시 DVI  심리적, 생리적 

작업부하 수량화를 위한 데이터 수집

DVI Integrated Simulator 80 1

적정 긴장도 피로도 측정을 기반으로  주행 
및 도로 환경을 고려한 모의 자율주행 시 

운전자 심리적 요구와 운전자 수행도 
수준을 측정하기 위한 실험

운전자 생체정보 계측기기 I 60 1 운전자의 생체신호 측정(EEG)을 위한 장비 
및 소프트웨어

운전자 생체정보 계측기기 II 30 1 운전자의 생체신호 측정(ECG)을 위한 장비 
및 소프트웨어 

운전자 행태정보 계측기기 I 30 1 운전자의 얼굴 영상정보 측정을 위한 장비 
및 소프트웨어

운전자 행태정보 계측기기 II 50 1 운전자의 동공반응 측정을 위한 장비 및 
소프트웨어

VR 시뮬레이터 시스템 80 1 실사 시나리오 기반 자율주행 시스템

자율  주행 시뮬레이터 30 1 ADC의 UXFactor를 도출하기위한 
소프트웨어

시뮬레이터 실험 장비 30 1 ADC환경 구성을 위한 차체장비

커브드 모니터 8 1 시나리오 프로토타이핑에 대한 실험 검증 
및 환경 구성을 위한 장비

OLED디스플레이 20 1 ADC의 정보제공 방식을 구현하기 위한 
장비

운전자 행태정보 측정기기 55 1 ADC의효과성을검증하기위한운전자시각측정
장비및소프트웨어

운전자생체신호측정기기(1) 37 1

DVI를 통한 전체 운전경험에 대한 ADC의 
주요 UX요인을 도출하기위한 객관적인 

지표를 확인하는 workstation 및 
소프트웨어

운전자 생체신호 측정기기(2) 40 1

DVI를 통한 전체 운전경험에 대한 ADC의 
주요 UX요인을 도출하기위한 객관적인 
지표를 확인하는 측정기기 (ECG, EEG, 

EGG, EMG, EOG, ERS, GSR) 및 
소프트웨어

운전자 생체신호 측정기기(3) 33 1

DVI를 통한 전체 운전경험에 대한 ADC의 
주요UX요인을 도출하기위한 객관적인 

지표를 확인하는 측정기기(PPG, RSP, SKT, 
EBI, LDF, MCE, OXY, CO2, O2, STM) 및 

소프트웨어

서버 운영  공간 구성 및 설비 1,300 1 운전자 심리·행태 정보 DB  및 공용 
네트워크 구성

합계 1,963 

<표 3-20> 2세부 장비구축리스트

(단위: 백만원)
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