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I. 서론

  현대 사회의 급속한 차량증가에 따라 시내, 고속도로 

등의 도로에서 차량 정체는 심각한 문제로 인식되고 있

다. 이러한 문제를 해결하기 위해 다양한 시스템이 미국, 

유럽, 일본에서 연구되고 있다.[1]

  미국의 경우에는 무인자동차와 편대운항이 연구되고 

있다. 넓은 국토를 지닌 미국은 인도양과 접해있는 대륙

의 동부와 태평양과 접해있는 서부의 물류이동이 상당한 

문제로 다루어지고 있다. 이러한 문제를 해결하기 위해 

넓은 대륙을 사람이 노동이 없이 쉬지 않고 주행할 수 

있는 연구에 집중되었다. 따라서 미국에서는 이러한 물

류이동의 편이성을 위해 오로 위의 차량 효율보다는 각

각의 차량의 사람이 노동이 필요 없는 자율주행부분의 

연구에 집중하고 있다.

  편대 운항기법 중에는 IVHS(Intelligent Vehicle 

Highway System)가 있다. 이러한 IVHS란 컴퓨터, 전자

제어, 센서 등의 요소를 이용하여 차량의 안전거리를 감

소시킴으로ㅆ 고속도로에서의 시간당 주행할 수 있는 차

량의 수를 증가시키는 것을 목표로 한다. 또한 차량의 추

돌을 방지하면서 차량 사이의 간격을 줄일 수 있는 방안

으로 효과적이다.[2]

  본 논문에서는 편대운항에서 선두차량과 추종차량간의 

긴급 상황에서의 급제동 할 때의 사용되는 최소 정보를 

공유함으로써 효율적인 편대운항을 위한 객체간의 최소

모델정보공유 방법을 제시한다.

Ⅱ. 본론

  편대 운항은 선두차량과 추종차량으로 이루어지는데 

각 차량은 일정한 간격의 정지거리를 두고 주행한다. 이

러한 편대운항을 이용해 도로위의 차량 효율을 증가시키

기 위해서는 차량의 정지거리를 감소시키는 방법이 있다. 

▶▶ 그림 1. 차량의 정지거리

  차량의 정지거리는 공주거리와 제동거리로 이루거어 

지는데, 공주거리란 공주시간동안 주행한 거리를 말한다. 

공주시간이란 운전자가 장애물을 발견해 위험을 인식하

고 상황에 대처하여 특정 동작을 실행하는 데까지의 시

간을 의미한다. 제동거리는 제동기가 작동을 시작하여 

차량이 정지한 거리를 말하며, 제동장치에 의해 결정된
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 요약

본 논문은 차량 간 통신을 이용해 차량 간 거리를 줄임으로써 도로의 용량을 증가시키기 위한 효과적인 방법을 제공한다. 차량 

간 거리는 차량의 제동능력에 의해 결정된다. 편대운항시스템의 차량 간 통신을 이용해 제동능력에 관련된 계수를 공유함으로써 

서로간의 제동거리를 알 수 있다. 따라서 서로의 제동능력을 확인 후 차량 간 최소 거리를 측정하여 도로의 용량을 증가시킬 수 

있다.
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다. 공주거리는 공주시간에 의해 결정되고 식(1)과 같이 

결정된다. 

  


                     (1)

  식(1)에서 은 공주거리를, 는 시속으로 표현된 차

량의 속도를, (sec)는 공주시간을 나타낸다. [4] 편대운

항을 사용할 때는 선두차량에 장애물이 나타나 급정거를 

하게 된다면 차량 간 통신을 통해 공주시간을 줄일 수 

있다. 이러한 무선통신속도(bps, bit per second)는 

9600bps로 사용하고 전송 비트는 32bit로 하였을 경우에 

차량 간 통신하는 시간은 0.00334s이다. 제동거리란 제

동기가 작동을 시작하여 차량이 정지만 거리를 말하여, 

식 (2)와 같이 결정된다.

  
 

                  (2)

  여기서 는 제동거리, 는 바퀴와 노면의 마찰계수

를 의미한다. 정지거리는 식 (3)에서와 같이 공주거리와 

제동거리의 합으로 구할 수 있다.

  


 

               (3)

  여기서 는 정지거리, 는 건조한 노면에서의 도로라

고 가정하고, 0.8로 계산한다.[3]

  제동거리는 차량의 제동능력에 의해 결정되는데 차량

의 제동능력은 차량의 브레이크 패드와 디스크에 의해 

결정된다. 

▶▶ 그림 2. 제동·비 제동 할 때의 디스크

표 1. Angular Velocity 측정 방법

Angular Velocity 측정 방법

case 1 -기계학적 거동
-마찰계수 일정

case 2
-기계학적 거동 + 열적거동
-마찰계수 변화 고려
-대류 현상 고려하지 않음

case 3
-기계학적 거동 + 열적거동
-마찰계수 변화 고려
-대류현상고려

▶▶ 그림 3. 디스크의 회전 각속도 변화 비교

  그림3은 표1과 같은 상황에서 제동했을 경우 디스크의 

회전 각속도의 변화를 비교한 그래프이다.[5]

  그림 3과 같이 제동했을 경우 디스크의 Angular 

Velocity는 선형적으로 감소하게 된다. 하지만 차량마다 

브레이크의 감도가 다르기 때문에 같은 각도의 브레이크 

페달을 밟았을 때 차량이 감소되는 속도가 다를 것이다. 

감도가 다른 브레이크의 값을 식(4) 와 같이 결정된다.

                      (4)

  식(4)에서 는 Angular Velocity이고 는 브레이크 

페달의 감도이다. 감속되는 속도를 같게 해주기 위해서

는 선행차량과 추종차량의 브레이크 감도를 공유해 선행

차량의 브레이크 감도에 맞추어 감도를 조절하면 된다. 

다음과 같이 선행차량과 추종차량의 최저 거리로 편대운

항을 시행하기 위해서는 정지거리에 변화를 주는 변수의 

공유가 필요하다. 이러한 변수에는 차량의 속도, 공주시

간, Angular Velocity와 브레이크의 감도가 있고, 위의 변

수를 공유한다면 차량의 제동거리를 계산하여 도로위의 

차량 효율을 증가시킬 수 있다.
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