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요  약

최근 자동차산업과 통신 기술이 발전함에 따라 ITS(Intelligent Transportation System)의 핵심

인 차량내 네트워크(In Vehicle network) 기술이 대두되고 있다. 그러나 현재 제공되고 있는 차량

내 네트워크 기술은 하나의 네트워크로 이루어 진 것이 아니라, 통신 속도와 비용 및 효율성 측면

을 고려하여 필요에 따라서 다르게 구성이 되어 상용화 되어 있다. 따라서 차량 네트워크 통신 및 

설계의 복잡성이 증대 되었고 이를 연동할 수 있는 프레임 워크가 요구되어진다. 따라서 본 논문

에서는 차내망 이기종 네트워크간의 연동을 위한 프레임워크를 설계하였다.

ABSTRACT

Recently, as the techniques of vehicle and communication have improve, the techniques of in- vehicle

network that is a essential part of ITS have been focused. In-vehicle networks, however, are not unified to

single network. The networks are composed of several local networks because of communication speed,

cost and efficiency. It is important to communicate information between the networks. Therefore, the

complexity of network design for communication increases. To solve this problem, local networks need a

framework for interworking between heterogeneous networks. In this paper, a framework interworking

between in-vehicle networks is proposed.
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Ⅰ. 서  론

차량의 기능이 전자화, 자동화 되고 차량내 

전장 기기들이 급격히 늘어남으로써 전장기기간

에 연결되는 신호선들의 배선이 복잡하고 차체

의 무게가 증가하여 이들 간에 모든 주변장치들

이 부착될 수 있는 차량 내 네트워크(In Vehicle

Network) 기술이 필요하게 되었다[3,7].

이에 차량 내부 전장기기간 통신할수 있는 차

량 내 네트워크 기술로 CAN, FlexLay, LIN 등 

다양한 네트워크가 등장하게 되었고, 최근에는 

높은 대역폭을 필요로 하는 인포테이먼트 멀티

미디어서비스를을 위한 네트워크인 MOST,

IDB-1394 등이 등장하게 되었다[4,5,6]. 또한, 현

대인들이 자동차안에서 시간이 늘어나 차량내에

서 생활에 필요한 정보들을 자동차에서도 제공

받기를 원하게 되었고, 차량 외부와의 통신을 위

하여 무선네트워크 기술인 WAVE, DSRC 등의 

기술이 등장하게 되었다[8,11].

기존차량에 구성된 차량 네트워크들은 통신속

도와 비용 및 효율성 측면을 고려하여 네트워크

별로 다르게 구현되어 각 네트워크 내에서만 메

시지를 통신하여 처리하고 있다[4,5,6]. 네트워크

별로 별도의 메시지를 만들어 처리할 경우 각기 

다른 메시지양식 만들어 전송해야하고, 또 다중 

네트워크로의 전송 시에는 더욱 많은 메시지를 

만들어 전송해야하며, 이러한 메시지 포맷을 변

환해주는 역할을 담당하는 부분이 없는 것 또한 

문제가 된다[2].

본 논문은 이기종 차량 네트워크간 연동을 위

하여 프로토콜을 설계하고, 이기종 네트워크의 

메시지를 프레임워크형태로 변환하는 방법, 프레
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임워크로 수신되는 연속적인 메시지 처리방안에 

대하여 제시함으로써 프레임워크에서 불필요한 

반복작업을 제거하여, 네트워크간 통신메시지의 

일관성을 만족시킨다. 이를 통하여 차량 네트워

크간 통신을 이용한 서비스를 제공하고자 할때 

복잡한 메시지 전송절차를 거치지 않고 프레임

워크를 통하여 간단하게 메시지를 송․수신할 

수 있다.

본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는 이

기종 네트워크 환경에서 개방형 서비스를 위한 

텔레매틱스 서비스 프레임워크 설계 및 구현연

구에 대해 살펴본다. 3장에서는 본 논문에서 제

시한 이기종 차량 네트워크간의 연동을 위한 프

레임워크에 대해 설명한다. 4장에서는 마지막으

로 결론에 대해서 언급한다.

Ⅱ. 기존 프레임워크 연구 사례

이득우 외 2인[4]은 개방형 텔레매틱스 프로토

콜 및 프로토콜의 처리 기술을 개발하였으며 이

를 활용하여 이기종 네트워크 환경에서 개방형 

서비스를 위한 텔레매틱스 서버 시스템 환경에

서의 텔레매틱스 서비스 프레임워크를 설계 및 

구현하였다. 이 연구에서는 텔레메틱스 관점에서

의 차량과 외부 무선 네트워크 통신만의 프레임

워크를 설계하였다.

박상현 외 1인[11]은 스마트 센서 네트워크 프

레임워크 기술 개발하였으며 이를 이용하여 

CAN과 FlexRay, CAN과 MOST가 상호 데이터

를 교환할 수 있는 스마트 센서 네트워크 기술

에 대하여 언급하였다. 이 연구에서는 CAN과 

FlexRay와의 통신, CAN과 MOST와의 통신만을 

중점을 두어 연구하였다.

박평선 외 3인[1]은 AMI-C 표준 VI와 연동을 

위한 차량 CAN 게이트웨이를 개발하였으며, 텔

레매틱스 플렛폼과 CAN을 연동할 때 발생하는 

문제점을 효과적으로 해결하기 위한 연동구조를 

설계하고 구현하였다. 이 연구에서는 독립적인 

게이트웨이를 통해 응용분야 목적에 따라 하드

웨어 구성 가능한 처리 구조를 연구하였다.

이무열 외 2인[2]은 차량용 MOST-CAN 네트

워크 게이트웨이를 설계하였으며 이기종 네트워

크간 주소변환 체계의 어려움 때문에 프로토콜

이 이기종 네트워크간 필요한 서비스를 요청할 

경우 일괄된 서비스 요청방법의 필요성을 제시

하였다. 이에 서비스 ID를 미리 결정하여 이기종 

네트워크간 서비스를 가능하게하는 구조를 설계

하였다.

Ⅲ. 이기종 차량 네트워크간 연동을 위한 

프레임워크

(1) 시스템 구조

이 논문에서 제안하는 이기종 네트워크간 프

레임워크는 차량 내의 여러 네트워크에서 제공

하는 서비스간의 상호운용성을 제공하여 이기종 

네트워크에서 제공하는 서비스와의 연결을 담당

하는 시스템이다.

그림 1. 프레임워크 구조

그림 1은 이기종 차량 네트워크간 연동을 위

한 프레임워크 구조이다. 메시지 변환 모듈은 프

레임워크로 수신된 메시지를 프레임워크 메시지

로 변환하거나 전송네트워크로 메시지를 변환할 

경우에 사용하는 모듈이며, 메시지 분석 모듈은 

프레임워크에 수신된 메시지를 분석하여 해당서

비스를 제공하는 모듈이며, 메시지 전송 모듈은 

분석된 메시지의 전송 네트워크로의 전송을 담

당하는 모듈이다.

표 1는 이기종 차량 네트워크간 연동을 위한 

프레임워크에서의 통신유형이다.

표 1. 이기종 차량 네트워크간 통신 유형

(2) 프로토콜 설계

표준 변환을 위한 프로토콜의 구조는 그림 2

와 같다. 네트워크 아이디는 MOST, CAN, 무선 

네트워크 등 이기종 네트워크에 대한 아이디가 

포함되어 있고, 메시지 타입은 제어, 패킷, 스트

리밍등에 대한 메시지들의 식별자로 사용되며,

유스케이스 아이디는 수신된 메시지가 어떤 종

류의 서비스를 판단하는데 사용되며, 서비스 아

이디는 각 유스케이스에 해당되는 세부적인 정

보를 담고 있다. 또한 추가 필드는 응답의 유무

나, 자동차의 정보 등 추가적인 정보를 제공할 

수 있도록 구성되어 있다.
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그림 2. 프로토콜 구조

그림2는 MOST, CAN, 외부 무선 통신메시지

를 프레임워크 표준 포맷으로 변환할 경우 사용

되는 프로토콜 구조이다. 만일 새로운 네트워크

가 추가될 시에는 별다른 수정없이 프레임워크

에 해당 네트워크 변환모듈만 추가하면 된다.

(3) 프레임워크 표준 포맷변환

프레임워크는 미리 정의된 포맷으로 변환되고,

서비스 종류 및 전송할 네트워크를 설정한다. 그

리고 이에 해당하는 네트워크로의 메시지 포맷 

변환을 진행하며 메시지를 전송한다. 본 논문의 

프레임워크는 불필요하게 메시지를 여러번 보내

야하는 중복성을 제거하고 한번의 메시지 정보

를 요구하거나 장치를 제어할 수 있다.

그림3은 이기종 네트워크간 연동을 위한 프레

임워크의 메시지 흐름도이다. 이기종 네트워크간 

통신을 하기위하여 프레임워크에 정의된 포맷으

로 변환하여 서비스하는 과정을 보여준다.

그림 3. 이기종 차량 네트워크간 연동 

프레임워크의 흐름도

그림 4는 이기종 네트워크에서 수신된 메시지

가 프레임워크 메시지 포맷으로 변환되는 방법 

및 과정을 보여주고 있다. 수신된 메시지는 프레

임워크 프로토콜형식에 맞추어 프레임워크 표준

포맷으로 변환이 가능하며 새로운 네트워크가 

추가 되었을 경우 표준포맷이 만족하는 포맷모

듈만 제공된다면 프레임워크의 메시지 분석모듈

로 메시지를 분석하여 서비스 종류와 통신유형

을 설정한 뒤에 목표 네트워크로의 전송이 이루

어진다.

그림 5는 프레임워크로 수신된 메시지를 타겟 

네트워크로의 전송을 위하여 메시지 포맷을 변

환하는 과정이다. 프레임워크의 분석모듈에서 분

석된 결과여부에 따라 다중 또는 단일 네트워크

에 변환하여 전송한다.

(4) 프레임워크의 모듈성

이기종 네트워크간 연동을 위한 프레임워크는 

타겟 네트워크와의 메시지 통신시에 모듈성을 

제공한다. 그림 6은 이기종 네트워크간에 통신시

에 프레임워크를 통한 다른 네트워크로의 통신

이다. 프레임워크에 수신된 메시지 ①,③,⑤는 프

레임워크에서 분석모듈의 분석을 통해 타켓 네

트워크를 설정하고 ②,④,⑥으로 메시지를 전송

할수 있다. 프레임워크의 모듈성은 새로운 네트

워크가 추가 될 경우에 부가적인 메시지를 작성

하지 않고 프레임워크 포맷을 만족하는 포맷모

듈만 제공된다면 다른 네트워크들과의 부가적인 

설정 없이 프레임워크에서 서비스를 제공한다.

즉, 프레임워크와 각 네트워크간에 독립적인 종

속관계를 가짐으로써 다른 네트워크에 영향을 

주지 않는다.

그림 4. 프레임워크로 수신된 메시지 

프레임워크 포맷으로 변환

(5) 연속적인 데이터의 처리

프레임워크로의 수신되는 메시지는 단일 메시

지일 경우와 연속적으로 수신되는 메시지의 경

우로 두가지 경우일 수 있다.

그림 7은 프레임워크에 들어오는 연속적인 메

시지의 처리방법을 보여준다. 프레임워크에서 

CAN으로 RPM정보를 요청할 경우에 CAN의 

RPM 정보가 실시간으로 메시지가 전송되기 때

문에 메시지를 변환하여 무선네트워크로 전송한

다는 것은 엄청난 하드웨어적인 성능을 요구한

다. 따라서, 버퍼를 두어 연속적인 데이터를 모

아서 전송하여, 전송 횟수를 줄임으로 프레임워
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크의 불필요한 반복작업을 해결할 수 있다.

그림 5. 프레임워크에서 전송할 네트워크로의 

포맷변환

그림 6. 프레임워크의 종속관계

그림 7. 연속적인 데이터의 처리

Ⅳ. 결  론

현재 진행되고 있는 차량간 상호운영을 위한 

연구는 게이트웨이를 이용한 1대1 네트워크 통

신을 중점적으로 개발하고 있는 실정이나, 이기

종 네트워크를 위한 프레임워크는 존재하지 않

고 있다. 따라서 본 논문에서는 이기종 차량 네

트워크간 연동을 위한 프레임워크 및 프로토콜

을 설계함으로써, 차량내․외에서 제공할수 있는 

다양한 서비스를 구성 및 제공할수 있다. 이기종 

차량 네트워크간 연동을 위한 프레임워크는 다

양한 차량 내․외 네트워크환경의 전송 방식을 

지원하며, 상호운영하여 서비스할 수 있다는 것

을 보여준다. 또한, 본 논문에서는 이기종 차량 

네트워크간 통신 규약인 프로토콜 헤더를 제시

하여 상호운용성을 만족한 서비스를 제공할수 

있도록 하였다. 향후 연구 계획으로는 설계한 프

레임워크를 기반으로 실제 이기종 네트워크간 

연동을 위한 프레임워크를 구현하고 시뮬레이션

할 계획이다.
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