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[요    약]

본 논문에서는 주행상황의 자동차 정보를 인식하기 위하여 차량, 운전자, 환경 정보와 함께 주행상태 정보, 운전자상태 정보를 

추가하여 실시간으로 바뀌는 운전행동에 대한 정보를 상황인식에 활용하여 운전자의 의도를 반영할 수 있도록 하였으며, 온톨로

지 기반 상황인식 모델을 구성하여 다양한 상황에서의 상황인식이 가능하게 설계하였다. 상황정보의 획득방법으로 운전자 정보

와 주행정보는 카메라를 이용한 영상인식 기술을 활용하며, 자동차 정보는 OBD-II 프로토콜을 이용한 정보 획득 장치를 이용한

다. 실험결과 운전자 상태정보와 주행정보의 분석을 통하여 운전자 의도를 반영한 제안 시스템이 고속주행 상황에서의 차선이탈 

경고 서비스 및 저속주행 상황에서의 안전거리 경보서비스를 위한 상황인식에 있어서 기존의 차량, 운전자, 환경정보를 활용한 방

식보다 운전자 안전지원 서비스에 우수한 성능을 확인할 수 있었다. 

[Abstract]

In this paper, we devise a new ontology-based context-aware system to recognize the smart car information, in which driver’s 
intent is utilized by information of car, driver, environment as well as driving state, driver state. So proposed system can handle 
dynamically risk changes by adding real-time situational awareness information. We utilize the camera image recognition technology 
for context-aware intelligent vehicle driving information, and implement information acquisition scheme OBD-II protocol to acquire 
vehicle’s information. Experiments confirm that the proposed advanced driver safety assist system outperforms the conventional 
system, which only utilizes the information of vehicle, driver, and environmental information, to support the service of a high-speed 
driving, lane-departure service and emergency braking situation awareness.

Key word : Ontology, Context-aware, Driver Safety Assist System, Lane-depature service, Emergency braking system
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Ⅰ. 서  론

최근 융합산업의 발달로 물자와 사람을 수송하던 자동차는 

안전, 편의, 즐거움 등 복합서비스를 제공하는 지능형 자동차

로 발전하고 있다. IT기술과 자동차 기술을 융합하여 안전성 

및 편의성을 향상시킨 지능형 자동차는 운전자의 부주의나 조

작 미숙에 대한 지원기술, 음성인식 등을 통한 편의기능을 지

원하는 차량을 지칭한다. [1]
지능형 자동차의 핵심 서비스는 안전운전 지원서비스, 차

량 정보화 서비스로 나뉠 수 있으며,  운전자의 운전 부하를 감

소시켜주고 편의성을 증대시켜주는 안전운전 지원 서비스는  

표 1과 같이 자동차 주행 중 일어날 수 있는 위험상황에 대한 

단계별 구분과 이동형태별 구분을 통하여 나뉠 수 있다[2]. 
기존의 고안전 지능형 자동차를 위한 안전운전 지원시스템

은 일반적으로 그림 1과 같이 차량의 상태 및 상황 등 정보를 

획득하기 위한 센서와 획득된 정보를 분석하는 정보분석 장

치, 그리고 정해진 안전운전 지원서비스를 수행하기 위한 실

행 장치로 구성되어 왔다. 그러나 서비스가 점점 지능적이고 

복합적으로 발달함에 따라 각각의 시스템 간 충돌의 위험성이 

높아지고, 개별 장치의 비용이 증가하며, 새로운 서비스를 개

발할 때마다 개별 시스템을 추가해야 하는 단점이 있다.
개별제어시스템 구조의 단점을 극복하기 위하여 최근의 지

능형 자동차 안전운전 지원시스템은 그림 2와 같이 센서 정보 

통합장치, 정보 판단 장치로 구성된 통합 제어 시스템 구조를 

채택하고 있다[3]. 이와 같은 자동차 제어 시스템의 변화에 따

라 지능형 자동차의 정보처리 시스템의 성능은 기존의 센서  

정보를 단순히 처리하던 센서정보 분석 장치에서 복합적인 정

보를 바탕으로 자동차 상황을 인지하고 판단할 수 있는 상황 

인식 시스템으로 높아지고 있다.

구분
지능형 운전자 

안전운전 서비스
Value

단
계
별

구
분

일반 주행상황

과속방지경고, 적응형전조등, 
후방감지경고

차선변경지원, 교통혼잡지원, 
적응크루즈제어

위험상황 차선이탈경고, 추돌경보서비스

사고 방지 및 경감
시티세이프티, 사전브레이크지원,

총돌경고, 브레이크자동제어

충돌
지능형 에어백시스템, 측면보호시스템,

경추보호시스템

이
동
형
태
구
분

종방향 이동
사고피해경감, 전방충돌위험경보, 
긴급상황자동제어, 시티세이프티, 

적응크루즈제어

횡방향 이동

사각인지경보, 차선이탈경고, 
차선이탈방지

차선유지보조, 전자안정성제어, 
능동조향시스템

후진 주차지원, 어라운드 뷰

표 1. 지능형 자동차 안전운전 지원 서비스

Table 1. Safety assist service list

서비스의 판단 및 상황인식 시스템의 정확도를 높이기 위

해서는 자동차정보, 환경정보 뿐만 아니라 운전자의 상태와 

의도에 대한 정보가 필요하나, 개인 운전자의 성향이 서로 다

양한 특징으로 정확한 정보획득에 어려움을 겪어 왔다[4].
운전자 의도를 분석하는 연구는 자동차 안전운전 지원의 

주요 분야로써 차선변경과 회전, 브레이크를 통한 감속의 의

도분석을 위한 연구가 수행되어 왔다. Cheng 등은 2006년 운

전자의 자세분석을 통한 회전 의도를 인식하는 시스템을 제안

하였으며[5], 기존연구에 비전기반의 영상인식 통한 운전자 

상태정보와 자동차 주행정보 획득을 위한 연구를 수행하기도 

했다[6]. 또한, 2011년 Lefevre 등은 디지털지도의 정보와 자동

차 정보를 분석하여 사용자의 의도를 인식하는 연구를 수행하

기도 했다[7]. 이와 더불어 자동차의 지능화를 위해 전용 부품 

제어 모듈 개발에 관한 연구도 진행됐다[8].
본 논문에서는 운전자 상태 정보와 자동차 정보의 분석을 

통한 운전자 의도 정보를 함께 활용하는 상황인식 플랫폼을 

제안하고 차선이탈경보서비스에 우선 적용해 결과의 우수성

을 실험을 통해 보인다.

Ⅱ. 온톨로지 기반 상황인식 플랫폼

상황에 대한 정의는 상황인식을 위한 정보들의 구성과 응

용분야에 따라 다르게 정의될 수 있지만, 상태의 특징을 일반

화하여 정의하는 방식이 제안되었으며, 일반화 된 정보로는

그림 1. 지능형 자동차 개별 제어 시스템

Fig. 1. Individual control system in smart car

그림 2. 지능형 자동차 통합제어 시스템

Fig. 2. Integrated control system in smart car
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사람, 장소, 서비스의 상호작용으로 구분하였다[10]. 이러한 

정의는 기존에 비해 응용 서비스 및 상호 작용까지도 상황 정

보에 포함시킴으로써 상황인식을 위한 다양한 정보의 활용이 

용이하다는 장점이 있다.
상황인식 컴퓨팅의 정의는 사용자의 작업과 관련 있는 적

절한 정보 또는 서비스를 사용자에게 제공하는 과정에서 상황

을 사용하는 경우 이를 상황인식 시스템으로 제안되어 활용되

고 있다. 이와 같은 상황인식 컴퓨팅에 대한 정의는 정보의 의

미가 단편화되어 자동차 환경과 같이 실시간으로 복잡하게 변

하고 세분화된 상황의 인식에 적용하기에 적합하지 못하다. 
자동차 환경의 실시간으로 변하는 상황에 대한 흐름과 사용자

의 의도가 중요한 특징을 반영하여 상황인식 컴퓨팅의 정의를 

사용자의 상태 및 의도를 일반화된 정보로 표현하여 적합한 

서비스 제공이 가능하도록 구성된 시스템으로 정의하고 활용

하고자 한다.

2-1 온톨로지 기반 상황인식 프레임 워크

온톨로지 기반 상황인식 프레임워크는 그림 3과 같이 센서 

제어기, 상황정보 수집기, 상황 엔진, 상황 관리자, 서비스 분석 

모듈 및 데이터 저장기로 구성되어 있다. 센서 제어기는 상황인

식에 활용되는 다양한 센서들로부터 정보를 수집하고 상황정

그림 3. 온톨로지기반 상황인식 프레임워크 구조

Fig. 3. Architecture of ontology based context-aware 
framework

상태 자동차 정보 의미

추종
가속페달 (On) & 브레이크(Off) &

Y축 가속도센서(증가) & 속도(증가)
운전자가 앞차를 

추종하면서 가속중

대기 가속페달 (Off) & 브레이크(Off) 
운전자가 앞차의 상태를 

살피면서 대기 중

제동
가속페달 (Off) & 브레이크(On) &

Y축 가속도센서(감소) & 속도(감소)
운전자가 앞차의 상황에 

따라감속중

표 2. 운전자 조작정보 정의

Table 2. Definition of driver operation status

보 수집기로 전달하는 역할을 수행하며, 상황정보 수집기는 

전달받은 센서 정보를 상황인식 엔진이 인식할 수 있도록 정

보를 가공하는 역할을 수행한다. 상황정보 수집기에 의해 정

리된 상황 정보는 상황을 추론하는 추론엔진으로 구성된 상황

엔진에 전달되어 상황인식에 활용된다.

Ⅲ. 운전자 의도정보를 이용한 자동차 상황인식 

플랫폼

본 논문에서는 운전자 의도정보의 확장성과 운전행동과의 

관계를 상황인식에 적용하기 위하여 운전자의 의도 정보를 추

종, 대기, 제동의 3가지로 단순화 하여 운전자 상태 정보와 함

께 구성하고 차선변경과 차량의 이동방향, 이동상태 정보를 

자동차 주행정보를 이용하여 운전자 의도로써 활용한다.

3-1 운전자 상태정보

구분 인자 획득장치 설명

운전자 
정보

집중도

영상인식장치 
(SW)

0: 집중, 1:산만

졸음 눈감음

시간 산만 유지시간

피로도 생체센서 운전자 피로도

누적주행거리
OBD-II

Km

운전의도 1: 추종, 0: 대기, -1 : 제동

표 3. 운전자 상태정보 정의

Table 3. Definition of driver data

인자 획득장치 설명

주
행
정
보

주행속도

OBD-II

m/s

가속페달 0: Nothing, 1:가속페달 On

가속페달 변화
가속페달 상태 변화 : 
(+): 증가, (-): 감소

브레이크페달 0: Nothing, 1:브레이크페달 On

브레이크페달 변화
브레이크페달 상태 변화

(+):증가, (-): 감소

스티어링 휠 (+): 오른쪽, (-): 왼쪽

스티어링 휠 변화
스티어링 휠 상태 변화

(+):증가, (-): 감소

방향지시등 -1:왼쪽, 0:Nothing, 1:오른쪽

X축 가속도
가속도 
센서

횡방향이동 가속도

Y축 가속도 전후방향이동 가속도

Z축 가속도 고저이동 가속도

상대 거리

영상인식

상대거리 (m)

상대 거리 변화
-1: 멀어짐, 0: 변화 없음, 1: 

가까워짐

차선 상태
1: 차선접근, 2: 차선진입, 3: 

차선변경

표 4. 주행 정보 정의

Table 4. Definition of driving data
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운전자 정보는 운전자의 의도를 상황인식에 반영하기 위하

여 매우 중요한 정보이며, 운전자 조작정보와 운전자 상태정

보로 구분된다. 운전자 상태 정보는 차량 운전자의 상태를 영

상과 HVI(human-vehicle interaction) 센서를 통하여 정의하며, 
운전자 조작정보는 조향장치, 가속장치 등 운전자 조작장치의 

상태정보를 이용하여 정의한다. 운전자 조작정보와 상태정보

는 각각 다음 표 2와 3과 같이 정의한다.

3-2 자동차 주행정보

자동차 중행정보는 정적 상태정보와 동적 상황진행 정보로 

구분하여 활용한다. 정적 상태정보는 주차, 정차, 주행 등 차량

의 상태정보로 구성되며, 동적 상황진행 정보는 주행중 차량

의 정보로 구성되어 자동차 정보 획득 장치와 운전자 상태 획

득 장치에서 획득한 정보를 활용하여 재구성 하였다. 주행정

보는 다음 표 4와 같이 구성된다.

3-3 자동차 상황인식 플랫폼 구조설계

본 논문에서는 자동차 환경에서의 상황인식에 활용하기 위

하여 그림 4와 같이 기존의 연구에서 활용되었던 자동차 정보, 
운전자 정보, 환경정보 외에 운전자 상태정보, 자동차 주행정

보, 위험도 정보를 활용하는 구조를 추가하여 플랫폼을 설계

한다.
주행상황 정보는 기존의 자동차 정보, 운전자 정보, 환경 정

보를 기반으로 상호 연관된 정보들의 의미를 분석하여 활용된

다. 이러한 융합정보의 이용은 각 정보가 개별적으로 이용될 

때 보다 다양한 상황에 대해서 표현할 수 있으며, 각각의 센서

들의 신뢰성을 서로 보완할 수 있는 효과가 있다.
데이터 수집 계층은 상황인식에 필요한 정보를 직접 획득

하는 역할을 수행한다. 지능형 자동차 상황인식을 위한 정보

는 환경정보, 자동차 정보,  운전자정보, 자동차 주행정보로 구

성된다. 

그림 4. 운전자 안전운전 지원을 위한 온톨로지 기반 상황인식 

플랫폼 구조

Fig. 4. Ontology context-aware platform architecture for 
driver safety assist service

정보 장치 관리 계층은 데이터 수집 계층의 센서 및 정보 수

집 장치들의 연결 및 관리를 담당하고, 센서에서 수집된 정보

를 상황인식 계층에 제공하는 역할을 수행한다. 데이터 수집 

계층은 인터넷 정보 분석, OBD-II, 영상인식 및 정보센서 등 

다양한 수집 장치들로부터 정보를 서로 다른 간격과 주기로 

수집하며 전달한다. 주행정보는 실시간으로 획득되는 정보에 

시간에 따른 정보의 변화를 추가하여 생성하도록 설계한다. 
운전자 상태와 의도를 상황인식에 반영하기 위해서는 특정 시

간의 자동차 정보 외에도 자동차 정보들의 시간에 따른 변화

가 중요한 의미를 가지기 때문이다.
정보장치 관리 계층은 데이터 수집 계층과 1:1로 대응되도

록 자동차 정보 분석 브로커, 운전자 정보 분석 브로커, 환경 

정보 분석 브로커, 주행정보 분석 브로커로 구성 된다.
상황인식 계층은 지능형 자동차 상황인식 플랫폼의 핵심적

인 부분으로써 상황인식을 위한 정보의 가공, 상황인식 그리

고 온톨로지 및 상황정보의 저장의 역할을 수행한다. 상황인

식 계층은 상황정보 처리부, 위험정보 생성부, 상황인식부, 상
황정보 저장부로 구성된다.

서비스 제공 계층은 상황인식의 결과로써 제공되는 지능형 

자동차 서비스로 구성되어 있다. 지능형 자동차의 다양한 서

비스 중에 본 논문에서는 안전에 관련된 지능형 운전자 안전

지원 서비스를 대상으로 서비스를 구성한다. 본 논문에서 구

성한 상황인식 플랫폼은 자동차 안전운전 지원 서비스를 위한 

자동차 상황을 인식하고 검증하는 것을 목표로 하고 있기 때

문에 운전자에게 상황인식의 결과를 전달하는 형태로 기능을 

구성한다.

3-4 위험도 정보 획득 알고리즘

위험도 정보는 기존의 위험상황에 대한 실험적 수치에 의

한 추론에서 다양한 정보를 활용하여 상황 추론을 보다 세밀

하게 하기위해 고안되었다. 특히 자동차 환경에서는 운전자의 

상태와 운전자의 의도에 따라 위험 상황 추론에 크게 영향을 

미치고 있으며, 잘못된 추론 결과는 오히려 운전자에게 위험

한 결과를 제공할 수 있기 때문에 세밀한 상황 추론을 위한 보

완이 이루어져야 한다. 
위험도 정보 W(k)는 운전자의 상태와 운전자의 의도 그리

고 차량의 운행 상태가 반영되어 식 1과 같이 결정된다. 

 
×  

(1)
Speedk : 시간 k에서의 차량 속도

Timedistract : 운전자 산만 정도 (시간)
Distancek : 시간 k에서의 앞차와의 거리

Driverk : 시간 k에서의 운전자 상태 (졸음)
Drivingk : 시간 k에서의 차량 진행상태 (운전자 의도)
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구분 상태 내용 위험도 반영

운전자 
상태

집중 운전에 집중하고 있음
운전조작상태 정보 

활용

산만 운전에 집중하지 못함
산만 시간에 따라 

경고 발생

졸음 운전자 졸음 졸음 경고

운전조
작 상태

추종 가속페달을 조작해 주행 중 위험도 증가

유지 가속페달에서 발을 떼고 대기 중 위험도 보통

제동 브레이크페달을 조작해 감속 중 위험도 감소

표 5. 운전자 상태 정보와 위험도와의 상관관계

Table 5. Relation between driver status data and risk data

3-5 운전자 집중도에 따른 위험도 정의

앞에서 정의한 운전자 정보에 따른 위험도는 운전자의 상

태에 따른 집중, 산만, 졸음 3가지 정보와 운전조작 상태에 따

른 추종, 유지, 제동 3가지로 구분하여 총 6가지의 상태로 구분

한다.
운전자의 상태에 따른 집중, 산만, 졸음 정보는 표 5와 같이 

위험도 설정에 반영되어, 운전자가 졸음 상태일 때는 즉시 경

고를 하며, 운전자가 산만 상태일 때는 산만 상태 누적 시간에 

따라 경고를 한다. 운전자 상태가 집중일 때는 운전조작 상태 

정보를 활용하여 운전조작 상태가 추종일 때 위험도가 증가하

고 제동일 때 위험도가 감소하도록 설계하였다.
운전자 정보에 따른 위험도는 운전자의 상태에 따른 집중, 

산만, 졸음 3가지 정보와 운전조작 상태에 따른 추종, 유지, 제
동 3가지로 구분하여 총 6가지의 상태로 구분하고 있다.

Ⅳ. 실험 환경 및 결과

본 논문에서는 카메라 및 차량 정보 저장장치를 이용하여 

실제 차량 주행 상황을 묘사할 수 있는 환경을 구축하고 운전

자 정보를 입력하여 지능형 자동차 환경에서의 상황인식 실험

을 수행하였다.
실험결과의 증명을 위하여 4명의 운전자가 그림 5와 같이 

경기도 성남시 분당구 삼평동~ 서울시 강남구 개포1동 구간을 

왕복하는 총 20.8 km의 구간을 상황인식 실험을 위해 정해진 

시나리오에 따라 주행 후 영상을 획득하였으며, 각각의 영상

을 4명의 실험자가 운전자 상태를 추가한 후 자동차 정보에 정

합하여 상황인식 결과를 도출할 수 있도록 실험환경을 구성하

였다.

4-1 차선이탈 경고 서비스 시나리오 구성

본 논문에서는 지능형 자동차 상황인식 서비스 중 운전자 안

전지원서비스를 위한 상황 인식에 초점을 맞추고 있다. 자동차

그림 5. 실험동영상 획득 구간

Fig. 5. Test driving period

환경에서 상황인식 서비스가 필요한 부분은 운전지원 서비

스, 엔터테인먼트 서비스 등 다양한 서비스가 있지만, 상황인

식 기술이 가장 중요하게 적용될 수 있는 분야는 안전운전 지

원 서비스이기 때문이다.
특히 운전자 안전지원 서비스 중에서도 운전자의 주의가 

요구되는 상황은 그림 6와 같이 저속구간과 고속 구간에서 일

어날 수 있는 위험 상황이다.
본 실험에서는 다음과 같은 시나리오를 구성한다. 차선이

탈 경고 서비스 (LDW; lane departure warning service)는 지능

형 자동차의 다른 서비스와 다르게 ISO/DIS에 의해 요구사항 

및 테스트 방법에 대해서 정의하고 있다. LDW에 대한 규정은 

ISO/DIS 17361로써 정의하고 있으며 다음의 특징을 가지고 있

다[9].
⦁LDW 시스템은 클래스 1과 2의 경우 각각 70 km/h, 60 

km/h 이상의 속도에서 동작한다.
⦁최소 경고 라인은 차선 경계에서부터 승용차의 경우 30 

cm, 트럭과 버스의 경우 1m의 위치로 설정한다.
⦁차선경계로부터의 거리(distance from the lane boundary) 

다음 그림 7, 표 6과 같이 차선이탈 계수 (rate of departure)
가 0보다 크고 0.5 m/s 보다 같거나 작은 경우는 0.75 m, 차
선이탈 계수가 0.5 m/s보다 크고 1 m/s보다 같거나 작은 경

우는 1.5 초 x 차선이탈 계수, 그리고 차선이탈 계수가 1 m/s
보다 큰 경우는 1.5 m 로 정한다. 

그림 6 . 속도 구간별 운전자 지원 시스템

Fig. 6. Speed zones for driver assist systems
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그림 7. 최초 경고 라인 위치

Fig. 7. Earliest warning line

차선이탈 계수 (V) 차선 경계로부터의 거리

0.0 < V ≤ 0.5m/s 0.75 m

0.5 < V ≤ 1.0 m/s 1.5 s X V m/s

1.0 m/s < V 1.5 m

표 6. 최초 경고 라인 위치[38]
Table 6. Earliest warning line[38]

도로 너비 2.75 m – 3.50 m

차선라인 넓이 10 ~ 15 cm

차선 도색기준

도시 3 m 칠해짐, 5 m 비워짐

시골 5 m 칠해짐, 8 m 비워짐

고속도로 10 m 칠해짐, 10 m 비워짐

표 7. 우리나라 차선 넓이와 표시 정보

Table 7. Lane width and road markings

우리나라 도로 차선에 대한 정보는 표 7과 같다. 실험은 앞

에서 정의한 사전 시나리오에 따라 4 명이 각각 정해진 구간을 

주행하여 영상을 획득한 후 4 명의 실험자가 수집된 자동차 정

보에 맞추어 그림 8과 같이 운전자 정보와 주행정보를 생성하

여 지능형 운전자 지원 서비스에 맞는 상황인식이 가능한가를 

평가한다. 

그림 8. 지능형 자동차 상황인식 실험화면

Fig. 8. Context-aware test screen for smart car

그림 9. 차선이탈 경고서비스 상황인식 데이터

Fig. 9. LDW Context-aware data

그림 8의 (a)는 상황인식 플랫폼에서 운전자의 졸음을 감지

한 후 운전자 졸음 상황을 검출하는 장면이며, (b)는 운전자의 

안전도가 산만한 상태에서 차선에 가까워짐에 따라 차선이탈 

경고 서비스 상황이 검출되는 내용이다.
본 논문에서 제안한 운전자 의도를 반영한 상황인식 결과

의 우수성을 확인하기 위하여 각각의 실험수행동안 제안한 운

전자 정보를 넣은 결과와 넣지 않은 결과를 분석하여 결과 값

을 비교하여 성능을 검증하였다.
본 논문은 LDW 서비스 상황인식에 초점을 맞추어 ISO/DIS 

17361 표준에 따라 기준을 정하였다. 반면 실제 운전자들의 운

전활동에서 ISO/DIS 17631이 정하는 기준거리 (recommend 
distance)보다 운전자들이 판단하는 차선이탈의 경계가 낮은 

부분도 확인이 되었다. 그림 9는 그 결과 차선이탈계수와 차선

으로부터의 거리와의 관례를 보여주고 있다. 그림 9의 (a)는 

표준에 맞추어 상황인식을 수행한 결과이고, 그림(b)는 운전

자 의도정보를 추가하여 상황인식을 수행한 결과이다. 본 논

문에서는 실제 주행환경과 유사한 상황인식을 위하여 그림 9
의 결과를 반영하여 재조정한 기준을 운전자 의도가 반영된 

거리(driver intent distance)로 정하고 표준 기준과 함께 상황인

식을 수행하였다. 
사전 시나리오에 따른 상황인식 결과를 측정하기 위하여 

상황인식 결과를 정량화 하기위해 정한 시나리오에 따라 획득

한 동영상을 기반으로 4명의 실험자들이 상황인식 실험을 수

행하였다. 각 실험자들은 실험을 수행하기 전 자신 스스로의 

운전형태 및 운전경력 등 정보를 설문하였고, 자신이 직접 주

행하여 획득한 영상 외에 다른 실험자들이 획득한 영상까지 

모두 4회의 실험을 반복적으로 수행하였다. 표 8은 실험에 사

용된 4개의 영상을 4명의 실험자가 LDW 서비스와 안전거리 

확보에 대한 위험 상황 추론을 위한 실험을 수행한 결과이며, 
그림 10과 11은 각각 LDW 서비스와 언전거리 유지 서비스의 

ROC 커브이다.  
실험결과 운전자 상태와 의도 정보를 반영한 상황인식 플

랫폼은 기존의 알고리즘에 비해 LDW 서비스의 상황인식에 

있어서는 상황인식의 정확도가 우수함을 볼 수 있었다. 
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표 8. 사전 시나리오에 따른 상황인식 결과

Table 8. Results of context-aware by test scenario

실제상황
의도정보 없음

(인식률)
의도정보 포함

(인식률)

차선 
이탈

영상1 24회 50.0 % 100 %

영상2 32회 60.8 % 96.9 %

영상3 36회 77.8 % 94.4 %

영상4 32회 71.8 % 100 %

계 124회 65.1 % 97.8 %

안전거리
확보

영상 1 32회 57.1 % 87.5 %

영상 2 36회 72.0 % 100 %

영상 3 32회 66.7 % 87.5 %

영상 4 36회 78.3 % 88.9 %

계 104회 68.5 % 91.1 %

그림 10. 차선이탈 경고 서비스 ROC 커브

Fig. 10. ROC curve for lane departure

 

그림 11. 안전거리 유지 서비스 ROC 커브

Fig. 11. ROC curve for safety distance 

Ⅴ. 결  론

본 논문에서는 지능형 자동차의 대표적인 서비스인 안전운

전 지원 서비스를 위하여 운전자의 상태 정보와 자동차 주행

정보를 이용하여 운전자 의도를 반영한 온톨로지 기반 상황인

식 플랫폼을 설계하고 구현하였다. 또, 운전자의 의도와 상태 

정보를 이용하여 위험도 정보를 생성하여 위험도에 따른 안전

운전 지원 서비스 상황인식이 가능하게 하였다. 본 논문에서 

제안된 상황인식 플랫폼은 일반적인 센서로부터 정보를 획득

함으로써 다양한 서비스가 추가됨에 따라 고가의 센서 및 부

품이 추가되는 부담 때문에 지능형 자동차 서비스가 활성화 

되지 못하고 있는 단점을 극복하는 장점이 있다.
운전자 의도 정보를 이용한 지능형 자동차 상황인식 플랫

폼을 설계하고 구현하였다. 안전운전에 영향을 미치는 운전자 

의도를 운전자 상태 정보와 주행의도로 정의하여 상황인식에 

적용하였으며, LDW 서비스와 같은 복합 상황에 대한 인식률

은 각각 97.8 %로 기존 연구에 비해 성능의 우수함을 보였다.
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