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1. 서론 
 

무선통신기반 열차제어시스템의 경우 
실시간 열차위치 추적과 높은 정보 전송량으로 
인해 고밀도 열차제어가 가능하여 선로용량 
증대 효과가 있으며, 궤도회로를 사용하지 
않음으로 인해 유지보수 비용을 크게 절감할 
수 있는 장점을 가지고 있다.  

한국철도기술연구원은 2010 년부터 
국토해양부 R&D 로 한국형 무선통신기반 
열차제어시스템 (Korean Radio based Train 
Control System: KRTCS)을 개발 중에 있다. 본 
연구는 KRTCS ATP(Automatic Train Protection) 
기능에 대한 설계 및 기능배분에 대해 
기술한다. 

2. KRTCS 구성 
 

KRTCS 는 Automatic Train Supervision(ATS), 
Wayside and Onboard ATP, Automatic Train 
Operation(ATO), Electronic Interlocking(EI) 및 
열차제어 통신망으로 구성되며 관련 block 
diagram 은 그림 1 에 제시하였다.  
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Fig. 1 Block diagram KRTCS Configuration 

3. KRTCS ATP 설계 및 기능배분 
 

KRTCS ATP 기능설계는 표준체계 구축을 
목표로 IEEE 1474.3 에 기반하여 기능 분류를 
수행하였다. KRTCS 의 ATP 시스템의 전체 
기능적 구성은 그림 2 와 같다.  
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Fig. 2 KRTCS ATP Functions 

 
ATP 기능 중 핵심인 열차위치 및 ATP 

프로파일 계산에 대해 언급한다.  
   그림 3 과 같이 열차의 위치결정은 열차의 
초기위치 계산을 시작으로 차상 ATP 는 자신의 
열차를 계산하여 열차의 길이 및 무결성정보와 
함께 지상 ATP 로 전송한다. 지상 ATP 는 
자신의 제어영역 상의 모든 열차에 대한 
위치를 결정한다. 만약 지상 ATP 가 어떤 
열차에 대해 위치추적을 실패한 경우 해당 
열차가 즉시 비상제동 체결 하도록 한다. 
그림에서 “(W)”는 지상을, “(T)”는 차상을 
의미한다. 
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Fig. 3 Train Location Determination 

 
KRTCS 에서 열차의 이동권한은 그림 4 와 

같이, 절대로 넘어서는 안되는 Limit of 
Movement Protection 과 열차의 속도, 제동성능, 
열차길이의 불확실성 등을 고려한 Safety 
Margin 과  ATP Target Point 그리고 ATP 속도 
프로파일을 통해 제어 된다.  
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Fig. 4 Limit of Movement Protection of KRTCS 

 
그림 5 는 열차의 이동한계 및 Target 

Point 를 결정하기 위한 차상 및 지상 ATP 
기능을 보여준다. 지상 ATP 에서는 제어영역 
상에 모든 열차의 이동한계를 결정하여 차상 
ATP 에 전송한다. 차상 ATP 에서는 전송받은 
열차의 이동한계를 기반으로 차량의 속도, 
제동성능 등을 고려한 Safety Margin 과 Target 
Point 를 결정한다. 

그림 6 과 같이, ATP 프로파일을 결정하기 
위해 지상 ATP 는 열차와 지상의 고정인프라 
속도제한 값과 임시속도 제한 값을 가지고 
Static Speed Profile(SSP)을 생성한다.  

지상 ATP 에서 생성한 SSP 와 Target 
Point 를 이용하여 차상의 ATP 는 Dynamic 
Speed Profile(DSP)을 생성한다. 생성된 DSP 는 
ATP 방호를 위한 속도결정 기능과 ATO 
속도프로파일 결정에 사용된다. 
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Fig. 5 Limit of Movement Protection and Target 

Point Determination 
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Fig. 6 ATP Profile Determination 

 
4. 결론 

 
본 논문은 KRTCS ATP 시스템 설계에 대해 

제시하였다. 제안된 ATP 사양은 향후 시스템 
제작 및 현장설치 후 시험평가 및 시스템 
안전성 평가를 거쳐 재 보완될 계획이다. 
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