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요       약
 본 논문은 퍼스  모빌리티의 주요기술이라 할 수 있는 IoT 기반의 NEV 제어 시스템을 소개한다. 제
안하는 시스템의 분석을 해 논문 본론에서는 NEV 통합 리 시스템의 체 구성도를 시작으로 설

계한 시스템소 트웨어, 사용자 어 리 이션  사용자 응용 어 리 이션에 해 기술하 다. 본 시

스템 용을 통해 실시간으로 기이륜차의 상태정보를 제공할 수 있으며 네비게이션, 블랙박스와 같

은 기능을 통해 사용자의 편의성을 증 시킬 수 있다.  

1. 서론

   최근에  세계 으로 제3의 교통수단인 퍼스  모빌

리티(Personal Mobility) or 근거리 기자동차(NEV, 

Neighborhood Electric Vehicle)를 이용하는 인구가 증

하고 있다. 퍼스  모빌리티는 기자 거, 마이크로 기

이륜차, 마이크로 기자동차 등이 속한다. 퍼스  모빌리

티는 자율주행기반의 기차와 함께 4차 산업의 핵심이라 

할 수 있는데, 련 정책과 주요기술 확보에서 이미 우리

나라는 큰 실패를 겪었지만, 퍼스  모빌리티의  다른 

주요기술이라 할 수 있는 IoT부문에서는 외국 비 기술우

를 가지고 있다.

   본 논문에서는 제안하는 IoT 기반의 NEV 제어 시스

템은 다양한 센서들과의 유무선 통신을 이용하여 실시간

으로 기이륜차의 상태정보를 제공하며, 사용자의 편의성

을 증 시키기 해 사용자의 치 정보  길안내 등 

련 정보 한 제공한다. 

2. 본론

 2.1 NEV 통합 리 시스템

   본 논문에서 소개하는 NEV통합 리 시스템은 각종 

센서들을 통해서 NEV정보(배터리 잔량, 온도, 자이로, 

음 )  주변의 정보( 음 , GPS 등)를 수집하고 이를 

무선통신(Bluetooth)을 통해서 모니터 유닛(스마트폰)으로 

달하고, 사용자는 수집된 정보를 바탕으로 체 인 상

황을 단하고 험시에는 알람 등의 험경보를 표출하

여 사용자에게 알린다. <그림 1>은 본 논문에서 소개하는 

NEV통합 리 시스템에 한 구성도이다.

<그림 1> NEV 통합 리 시스템 체 구성도

 2.2 시스템소 트웨어 설계

   통합 컨트롤 유닛부는 최 의 NEV상태를 제공하기 

해 각 센서로부터 정보를 수집한다. 한, 배터리 잔량을 

악해 주행 가능한 거리를 추정하여 사용자에게 달함

으로써 경로설정, 주행가능 목 지 안내, 충 소 안내 등

의 정보를 제공할 수 있다. 센서모듈의 인터페이스는 마이

크로컨트롤러의 USI(Universal Serial Interface)를 사용한

다. USI의 동작 모드는 Three-Wire 모드이고, 마이크로컨

트롤러는 Master로 센서는 Slave로 동작한다. 이 인터페

이스를 통하여 센서 신호를 A/D변환하고, 그 결과를 획득

하여 신호 처리를 수행한다. 
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<그림 2> NEV 통합 컨트롤 유닛부

 2.3 사용자 어 리 이션

 

<그림 3> NEV 통합 모니터 유닛부

 2.3.1 Connectivity Manager 

NEV내의 컨트롤 유닛에서 송된 센서 정보들을 수신

하기 해 Connectivity Manager를 통해 Bluetooth연결 

상태를 감시한다. NEV사용자들이 이동함에 따라 네트워

크의 속도와 성능이 달라질 수 있기 때문에, 네트워크 자

원을 사용하는 모니터 유닛은 항상 네트워크 자원에 근

할 수 있는지 감지해야 하고, 네트워크를 사용할 수 없을 

때는 NEV사용자에게 알려야 한다. 컨트롤 유닛과의 

Bluetooth통신을 해 안드로이드 랫폼에서 제공하는 

Bluetooth Network Stack을 이용한다. 안드로이드에서 제

공하는 Bluetooth Process Diagram은 <그림 4>와 같다.

<그림 4> Bluetooth Process Diagram

2.4 사용자 응용 어 리 이션

 2.4.1 NEV 블랙박스 기능제공

차량 사고시 GPS궤  추 을 이용한 블랙박스 기능 구

을 한 알고리듬  신호/정보 처리 기술 내용은 다음

과 같다. 

1) 사고발생 시 의 확정에 필요한 시간은 GPS모

듈로부터 획득하도록 하고, 사고 발생 후의 차량 궤  

정보는 GPS모듈과 가속도 센서의 연동을 통해 획득 하도

록 함

2) GPS모듈을 이용한 궤  추  정보와 사고 시  

후에 측정된 가속도 센서를 이용한 가속도 벡터의 변화를 

연계하여 차량 움직임을 추출하기 한 알고리듬을 제공

함

3) 특히, 사고발생 시 에서 차량에 가해지는 충격을 3

차원 공간에서 3축 가속도를 이용하여 분석함으로써 사고 

상황을 정확히 단할 수 있는 기술을 개발함 

                     

<그림 5> 블랙박스 기능을 한 차량 궤도추

 2.4.2 NEV 사고 감지 기능제공

가속도 센서를 장착한 NEV에서 충돌 사건이 발생할 

경우, 충동 과정에서 발생되는 충격에 의해 큰 충격이 발

생하고 이 충격이 가속도로 변환되며, 이를 통해 차량의 

충돌 여부를 확인할 수 있다. 가속도 센서를 이용하여 충

돌  복을 감지하기 해 사고 감지 알고리즘과 필요

한 신호처리 기술을 개발이 필요하다.
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<그림 6> 차량 충돌 발생 시 가속도의 변화 상치
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<그림 8> 체 시험환경 <그림 9> 시제품

성능지표 단위 측정결과 규격
Data rate Mbps 24 24

Range m 10 10
Nominal 

Bandwidth
GHz 2.4 2.4

Tx Power dBm 4 4
Sensitivity dBm -83 -83

3 . 결과  고찰

 3.1 NEV 통합 리 시스템 보드 성능 평가

아래 <그림 7>은 NEV 통합 리 시스템 시제품 모듈 

종합 시험을 한 체 시험 환경에 한 사진이며, <그

림 8>은 시제품에 한 사진이다.

   

아래 <표 1>은 NEV 통합 리 시스템 시제품 모듈 종

합 시험을 통해 나온 측정치이다. 시스템의 테스트를 통해 

데이터율, 거리, 사용 역폭, 송신 워, 민감도를 비롯하

여 핸드폰 연동까지 실내에서 측정 가능한 모든 시험을 

수행하 으며 해당 결과는 블루투스 모뎀 규격  시스템 

운용 요건에 함을 확인하 다.

<표 1> 성능 평가 결과

4 . 결론

   본 논문에서는 제안하는 IoT기반의 NEV제어 시스템

은 다양한 센서들과의 유무선 통신을 이용하여 실시간으

로 기이륜차의 상태정보를 제공하며, 사용자의 편의성을 

증 시키기 해 사용자의 치 정보  길안내 등 련 

정보 한 제공한다. 한 충돌  복을 감지하기 해 

사고 감지 기능도 제공한다. 재 시제품을 통해서 제안하

는 일부 구 된 기능을 테스트  분석하 으며 차후에는 

좀더 정 도가 높은 알고리즘 추가, 가속도 센서 련 기

능 추가를 진행할 정이다.   
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