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요  약

어라운드 뷰 시스템은 승용차의 앞뒤와 좌우 사이드 미러 하단에 1개씩 4개의 카메라를 이용해, 

내비게이션 화면에 마치 차를 위에서 찍은 듯한 화면을 만들어 주는 기술이다.

최근 차량의 증가로 인해 사용자의 편의 및 안전에 대한 요구와 의존도가 증가함에 따라 운전자

를 위한 보조 시스템이 구축되고 있다. 현재 운전자를 위한 보조 시스템으로 AVM(Around View 

Monitoring)기술이 개발되었다.

본 논문에서는 현재 시중에 제공되고 있는 다양한 어라운드 뷰 시스템들마다 인터페이스가 다르

기 때문에 이를 어떻게 적용되었는지를 각 시스템들마다 비교분석하여 장점들을 알아보고, 이를 통

해 각 인터페이스들의 장점들을 종합하여 효율적인 인터페이스를 제시하였다.

키워드

어라운드 뷰, User Interface, AVM(Around View Monitoring)

Ⅰ. 서  론

자동차 시장이 해가 갈수록 커지면서 자동차 

이용자 수가 증가하고 있다. 이에 따라 운전자의 

부주의 및 졸음운전 등 다양한 종류와 원인의 자

동차 사고가 일어나고 있으며 이러한 자동차 사

고를 최소화시키기 위한 운전 보조 시스템이 연

구 및 개발되고 있는 상황이다[1].

그 중 저속 운행 시 승용차의 앞뒤와 좌우 사

이드 미러 하단에 1개씩 총 4개의 카메라를 이용

해, 내비게이션 화면에 마치 차를 위에서 찍은 

듯 화면을 만들어 내어 사각 지대의 방지를 위해 

쓰이는 AVM(Around View Monitoring)시스템이 

있으며 현재 다양한 종류의 어라운드 뷰가 출시

되어 있다.

하지만 현재 출시되어 있는 어라운드 뷰 모니

터링 시스템은 최신 기술로서 다양한 종류의 인

터페이스들이 출시되어 있는 상황이다.

이렇게 다양한 종류의 인터페이스들을 비교분

석하여 각 인터페이스들의 장점을 이끌어낼 수 

있다면 더 효과적인 인터페이스의 개발에 도움을 

줄 수 있을 것이라고 기대하고 있다.

본 논문의 2장에서는 어라운드 뷰에 관한 연구

에 대해서 설명하고 3장에서는 각각의 어라운드 

뷰 인터페이스들에 대한 장점과 단점들에 대해서 

설명하고 4장에서는 각 어라운드 뷰의 장점들을 

취합한 인터페이스를 제안한다.

Ⅱ. 관련 연구

어라운드 뷰 시스템은 차량의 위에서 내려다보

는 듯한 영상을 실시간으로 운전자에게 보여주는 

시스템이다. 이 시스템은 차량의 전방, 후방, 좌, 

우 사이드 미러 밑에 180도 각도의 카메라가 각 

1개씩 탑재돼 360도 상황을 쉽게 확인할 수 있어 

사각지대의 장애물을 피해서 안전하게 주차할 수 

있다. 시속 10km 이하에서 전진과 후진 시 모두 

작동하기 때문에 전면주차 시에도 주차가 용이하

다[2].

 General Motors는 2000년 Detroit Auto Show

에서 Magna Donnelly의 Panoramic VisionTM 

System을 장착한 차량을 선보인다. 이 차량은 차

량의 후방에 1대의 카메라와 측방에 2대의 카메

라를 장착하여 후방 시야를 180도 확보함으로써 

차량의 사각지대를 제거하기 위한 차세대 후방 

거울을 탑재하였다[3]. 하지만, 이 제품은 세 대

의 카메라로부터의 영상을 정합하지 않은 개념만
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을 제안한 콘셉트 제품이었다.

최근 출시되고 있는 어라운드 뷰 시스템 중 국

내에서는 현대 자동차의 2011년형 그랜저의 일부 

모델에 시범적으로 장착되었고, 2013년부터 현대

의 에쿠스 및 삼성의 SM7에도 옵션으로 장착되

고 있다. 국외에서는 최초의 어라운드 뷰 시스템 

적용 차량인 일본 Nissan의 INFINITY EX 차량

을 비롯하여 독일의 BMW 등에 어라운드 뷰 모

니터링 시스템이 장착되어 있다[4].

이 시스템은 차량이 주차를 위해서 저속으로 

움직일 때 차량의 4방향에 바닥을 향해서 장착된 

광각 카메라에서 얻어진 영상을 이용해서 차량의 

매우 좁은 인접 지역을 하늘에서 본 듯한 

Top-view 시스템을 보여줌으로써 주차 시 운전

자의 사각지대를 제거하고 있다[5].

본 논문에서는 앞서 살펴본 어라운드 뷰 시스

템을 비교분석하고 효율적인 인터페이스를 제안

한다.

Ⅲ. 어라운드 뷰 기능 분석

최근 출시되는 어라운드 뷰 시스템을 제작하는 

곳에는 이미지넥스트, 닛산, BMW 등이 있다.

본 논문에서는 앞서 살펴본 바와 같이 최근 출

시되는 어라운드 뷰 시스템에 대해서 각각 비교

분석을 통해 알아볼 것이다.

3.1 이미지넥스트의 어라운드 뷰

   

(a) 어라운드 뷰가 왼쪽에 나타나는 경우

(b) 어라운드 뷰가 오른쪽에 나타나는 경우

그림 1. 이미지넥스트 어라운드 뷰

이미지넥스트의 어라운드 뷰는 그림 1처럼 두 

가지의 유형으로 표현된다. 그림 1(a)에서는 어라

운드 뷰의 정합영상이 왼쪽에 나타내고 우측에 

한 채널의 영상이 제공되는 인터페이스이고 그림 

1(b)는 어라운드 뷰의 정합영상이 오른쪽에 나타

내고 왼쪽에 한 채널의 영상이 제공되는 인터페

이스이다.

제품의 구성으로는 영상의 왜곡 보정처럼 영상 

처리를 수행하는 전자제어장치(ECU) 1개, 광각카

메라 4개, 전, 후, 좌, 우측 카메라 고정에 쓰이는 

장착가니쉬 1세트, 케이블 1세트가 있으며 특이

사항으로 전원 on/off 및 뷰 모드 전환을 위해 

쓰이는 뷰 모드 전환 스위치 1개가 있다.

이미지넥스트만의 차별성은 조도 변화 인지 및 

경고 기능, 공차 보정 기능, 3섹션 뷰 기능이 있

다.

먼저 조도 변화 인지 및 경고 기능은 주변 조

도가 어두워지면 자동으로 인지하여 경고 문구를 

출력하는 기능이다. 두 번째로 공차 보정 기능은 

삼각형 패턴 기반의 공차 보정 기능을 일컫는 말

이며 세 번째로 3섹션 뷰 기능은 차량 가장자리 

물체의 시인성을 개선하기 위한 기능을 말한다.

최근에는 세계최초로 3D기반의 어라운드 뷰 

시스템을 제작하여 기존에 비해 더 넓은 영역의 

3D 영상을 제공하고 차량의 360°주변 물체 인지 

기능(MOD : Moving Object Detection)과 차선이

탈 경고 기능까지 추가하여 기존의 제품과 더욱 

차별화를 제시하고 있다.

카메라로는 30만 화소의 광각카메라를 장착, 

좌우 190도, 상하 130도의 화각을 제공한다.

또, 차량 전후방에 장착된 초음파 센서가 갑작

스럽게 튀어나오는 장애물을 감지, 운전자에게 

경고하는 주차보조(PAS)와 핸들 조작에 따른 주

차 궤적을 화면에 미리 제공하여 손쉬운 주차가 

가능한 주차가이드(PGS) 기능을 제공한다.

하지만 이미지넥스트의 AVM은 4대의 카메라

가 각각 제공하는 영상이 합쳐지는 지점에서 발

생할 수 있는 사각지대와 라인이 불일치하는 범

위가 각 8cm라는 단점이 있다.

3.2 Nissan의 어라운드 뷰

닛산은 2007년 세계최초로 어라운드 뷰 시스템

을 개발하여 상용화하였으며 2009년에 주차 가이

드 기능, 프론트/리어 와이드 뷰 기능, 내비게이

션 연동 프론트 와이드 뷰 기능이 추가되었다. 

주차 가이드는 주차순서를 화면표시와 음성으로 

안내해주고, 프론트/리어 와이드 뷰는 좌우 시야

가 안 좋은 길에서 버튼 조작시 앞뒤 사각을 좌

우 180도의 광각으로 보여준다. 내비게이션 연동 

프론트 와이드 뷰는 지도상에 등록한 지점에 정

차시 자동으로 프론트 와이드뷰를 보여주는 기능

이다. 그리고 2010년에 MOD(Moving Object 

Detection) 기능을 추가하였다. MOD 기능은 차

량 주변의 움직이는 물체를 감지해 운전자에게 

알려주는 기능이다. 또한 스티어링 휠 조작에 따

른 차량의 진행 방향을 미리 알려주어 안전한 주
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차를 가능하게 한다.

그림 2. Nissan의 어라운드 뷰

닛산의 어라운드 뷰 인터페이스는 그림 2에서

처럼 정합영상이 왼쪽에 나타나고 우측의 한 채

널의 영상에서 앞서 말한 차량의 진행 방향을 보

여준다.

이처럼 차량의 진행방향을 미리 알려주는 기능

을 추가함으로써 운전자가 차량을 주차할 때 간

편하게 주차할 수 있다는 장점이 있다. 하지만 

이미지넥스트사와 같이 영상이 정합되는 경계선

에 검은색 선이 표시된다.

3.3 BMW의 어라운드 뷰

최대 5대의 카메라가 시야를 제공하며, 리어 

뷰 카메라는 주차 시 이미지의 인터랙티브 차선

라인을 보여주어 운전자에게 주차공간이 충분한

지 알려준다. 줌 기능은 이미지를 조정할 수 있

도록 하여 운전자가 추가 도움 없이 토우바에 트

레일러를 부착할 수 있도록 해준다.

서라운드 뷰 특수장비에는 추가 카메라가 포함

된다. 프런트 범퍼의 두 사이드 뷰 카메라는 좌

우로 배치된다. 컨트롤 디스플레이 상에 두 이미

지가 동시에 표시되어 시야가 안좋은 출구에서도 

보행자를 분명히 확인할 수 있다.

실외 미러의 톱 뷰 카메라는 데이터를 생성하

며 이는 리어 뷰 카메라의 데이터와 함께 전자시

스템에 의하여 270도의 조감도로 차량 및 주변을 

보여주는 하나의 이미지로 변환된다. 

그림 3. BMW의 서라운드 뷰

BMW 서라운드 뷰에는 5대의 카메라를 사용

하기 때문에 폭넓은 시야를 제공할 수 있다. 하

지만 좌우 영상제공에 있어서 다른 제작사와는 

다르게 그림 3과 같이 한 화면에 표시가 된다. 

이러한 영상은 운전자가 사이드 미러를 보는 것 

같은 효과를 나타낼 수 있다는 장점이 있지만 동

시에 운전자가 처음 접하는 인터페이스이기 때문

에 운행에 있어 다소 불편함을 끼칠 수 있는 우

려가 있다. 또한 차량 앞부분의 영상은 제공하지 

않는다는 단점도 있다.

Ⅳ. 어라운드 뷰 사용자 인터페이스 개선

지금까지 이미지넥스트와 Nissan의 어라운드 

뷰, BMW의 서라운드 뷰 인터페이스에 대해서 

살펴보았다. 

이미지넥스트의 경우 조도 변화 인지 및 경고 

기능(주변 조도가 어두워지면 인지하여 경고 문

구 출력), 공차 보정 기능(삼각형 패턴 기반 공차 

보정 기능), 3섹션 뷰 기능(차량 가장 자리 물체

의 시인성을 개선하기 위한 기능)이 있으며 최근

에는 3D기반의 어라운드 뷰 시스템을 제작하고 

있다.

Nissan은 세계최초로 어라운드 뷰 시스템을 개

발하였으며 주차 가이드 기능, 프론트/리어 와이

드 뷰 기능, 내비게이션 연동 프론트 와이드 뷰 

기능이 있다.

BMW는 리어 뷰 카메라기능, 줌 기능 등이 있

으며 핸들의 정도에 따른 예상 라인을 화면위에 

그려준다. 다만 앞부분의 화면은 제공하지 않기 

때문에 운전자에게 약간의 불편함을 제공할 우려

가 있다.

현재까지 나온 어라운드 뷰 인터페이스의 공통

된 사항 중 하나는 카메라 4대를 이용하여 정합

영상을 보여줄 때 검은색 선으로 상하좌우 부분

을 구분하고 있다는 것이다. 그리고 이 검은색 

선을 기준으로 8~12cm정도의 부분에 대하여 라

인이 불일치하는 경우가 발생하고 있다. 

그림 4. 실험 영상

위의 그림 4에서는 어라운드 뷰의 영상정합에 

있어서 라인이 합쳐지는 지점에서 발생하는 검은
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색 선에 대해서 제거한 실험사진이다. 이와 같이 

본 논문에서는 검은색 선을 제거하여 영상이 합

쳐지는 지점에서 발생할 수 있는 사각지대와 라

인이 불일치하는 범위를 줄이는 것을 제안한다.

Ⅴ. 결  론

본 논문은 운전보조로 사용되는 어라운드 뷰 

시스템에서 다양한 종류의 인터페이스에 대해서 

살펴봄으로써 더 나은 종류의 인터페이스를 알아

보았다. 알아본 방법은 정합 영상에 있어서 불필

요한 검은색 라인을 제거함으로써 사각지대의 제

거와 라인 불일치의 경우를 제거하는 것이다. 이

를 통해서 주차 시 자주 발생하는 접촉사고 및 

인명사고에 대해서 예방하는데 적합할 것이다.
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