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요약
최최근 자율주행차의 안전한 주행을 보장하기 위한  모델 공식 기반 접근이 제시되고 있으며, 인텔-모빌아이의 RSS( 

responsibility-sensitive safety) 모델[1, 2]과 엔비디아의 SFF(Safety Force Field) 방법[2]이 주목받고 있다. 자율주행차 시
뮬레이터을 이용하여 이러한 안전 주행 모델 적용의 효과와 역효과를 시뮬레이션하는 것은 자율주행 자동차와 제도의 개발에 
매우 중요하다. 본 연구에서는 RSS와 SFF 모델을 살펴보고 이를 자율주행에 적용하기 위한 비교 연구 방법을 제안하고자 한다.

1. 서론

최근 자율주행 기술을 선도하는 인텔 모빌아이는 미국의 고속도로 
안전국(NHTSA)와 협력하여 자사가 제사하는 RSS 모델을 적용한 차량 
안전 방안을 발표하였다.[1]  RSS( responsibility-sensitive safety) 
모델은 차량이 자율 주행 모드로 운행시에 사고를 발생시키지 않기 위한 
주변 차량간의 안전 거리, 안전 속도를 제안하는 모델이다.[2] RSS모델
은 매우 보수적인 조건을 제시함으로써 이러한 모델로 주행시에는 교통 
소통에 지장을 주어서 교통 체증을 유발한 우려가 제기되고 있다. 또한 
인간 운전자의 거동 행태와 너무 다르게 되면 자율주행에 대한 거부감을 
생길 거능성도 우려하고 있다.[3]

자율주행 자동차의 인공지능 반도체 프로세서 전문 기업인 엔비디
아에서는 차량의 충돌을 방지하는 수학적 조건을 SFF(Safety Force 
Field) 방법을 제시하였다.[4] 아직까지 SFF 모델을 자동차 시뮬레이터
에 적용하여 도로 주행에서의 교통 체증 유발 효과와 인간 운전자에게의 
수용성을 검증한 결과는 발표되지 않았다.

2. 본론

본 논문에서는 안전한 자율주행의 모델 공식으로 제시되는 인텔 모
빌아이 RSS와 엔비디아 SFF를 비교 연구한 결과를 제시하고자 한다. 
RSS 모델을 적용한 자동차의 안전거리와 속도 조건을 일반 도로에서 동
일 조건에서 운전자의 거리와 속도를 비교하였다. 그래프 뉴럴넷 방식으
로 고속도로에서 데이터 셋에서 유도한 운전자들의 데이터를 이용하여 
RSS 모델이 인간 운전자에 비하여 얼마나 보수적인 안전 거리와 속도를 
규정하고 있는지 비교하였다. 엔비디아의 SFF 모델은 numerical 해석
이 필요한 수학 형태로 제시되어 있어서 자율주행 자동차 시뮬레이터에 

적용하기 위해서는 numerical 수식 표현을 프로그램 코드로 변환하여
야 한다. 현재 현환 적업이 진행되고 이어서 SFF의 시뮬레이션 결과는 
이번 논문의 결과로 제시하지 못하였다. 다만 SFF의 충돌 방지 공식을 
분석하였다.

3. 결론 

본 연구에서는 RSS와 SFF 모델을 살펴보고 이를 자율주행에 적용
하기 위한 비교 연구 방법을 제안하였다. 자율주행차 시뮬레이터을 이용
하여 이러한 안전 주행 모델 적용의 효과와 역효과를 시뮬레이션하는 것
은 자율주행 자동차와 제도의 개발에 매우 중요하다.
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