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주행 맵 도 주행환경 보(차 , 도 마크, 신호등 등) 시간에

라 변화하는 동 주행환경 보(장애물 출현, 시 통행 한, 한 도

복 , 차 통혼잡 등) 다. 주행 맵 생 및 갱신 술 차

나, 도 통과 실시간 갱신 주 에 욱 밀하고, 확한

보가 , 또한, 최신 지하는 능 가진다. 러한 고 밀 지

도 밀함과 확 , 최신 주행 비스 해 는 필수

다. 클라우드 연계하여 생 는 주행 맵 차량 운행 시 수집 는 보

클라우드에 축 하여 가공함 , 시간과 통해 터 취득하고

지도 축하는 에 업 효과 개 하는 도움 다. 지

보수 에 는 또는 신 하게 갱신하여 최신 보 지하는 장

다. 본고에 는 주행 맵 생 하고 갱신하는 클라우드 연계 플랫폼과 연

결과 개한다.
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Ⅰ. 

주 맵 도 주 경 보(차 , 도 마

크, 신 등 등) 시간에 라 변 는 동 주

경 보(장애 , 시 통 , 

도 복 , 차 통 잡 등) 다. 주

맵 내용 재 내비게 지도 다 지 않

나 나타나는 태는 차 나 도 통과

실시간 갱신 주 에 욱 고

보가 , 신 지 는 능

가진다. 러 고 지도는 도 라에

과 , 신 어야 , 는 주

비스 는 다. 주

가장 능 지에 목 지

지 주 비스 주 맵 참 여

식 고 목 지 찾아가 경 계

는 것 고 맵 용 다.

근에는 고 지도 동 생 는 연 가

다양 게 연 고 , 본고에 는 클라우드

연계 여 지역에 집 도 라 보

가 차 장 어 진 지는 주 맵

생 랫폼과 재 개 고 다.

Ⅱ. 정밀지도 기술 동향

1. 정 지도

근에는 계 지도 가 는 게

평가 고 , 지도 에 미 착 여

간에 는 지도 용 고 다. 특 동

차업체 여 향후 장 가능 큰 주 차

용 지도시장 연 들 는

다. 지도는 에 주 차량에 연

진 게 다. 2010

DARPA(Defense Advanced Research Projects 

Agency) 2005 Grand Challenge 우승 들 심

주 차량 개 시 다.

Here[1] TomTom[2] 럽 내비게

업체 럽, 미 등지에 지도 고

다. 라 다, 라, 공 상 모 용 여

지도 고 , Here는 동차용 3D(3 

Dimension) 지도 스-벤

여 차 비, 신 등 등 3D 맵

루 에 포 Here라는 지도 브랜드 공개 다. 지

도에 포 보는 주 동차가 도 주변

보 도 었다.

맵 개 MMS(Mobile

mapping system) 사용 다. MMS는 GIS 

야에 리 사용 는 차량 등 동체에

GPS, 스 , 라, INS(Inertial navigation 

system) 등 장착 고 들 여

사용 는 동 량 시스 다. 주 지도

, 도 리, 시 리 등 목 사용 었

다. 내비게 사에 는 2D, 3D 지도

주 사용 고 나 엠엔 트[3]는

향후 주 차량에 사용 는 고 지도

개 고 다. 고 지도 득

탑재 지도 차량 고, 용

실 주 통 지도 득 고 다.

2. 클라우드 맵 비스 존 연

스트리트맵 재단 스 식 참여

료 지도 비스 스트리트맵(OpenStreetMap)

비스 고 , 2013 벤 는 KIT(Research 

Center for Information Technology) FZI(Karlsruhe 

Institute of Technology) 께 체 맵

사용 여 벤 S500 차량 100km 주 시연

다.
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포드는 미시간 과 께 2013 퓨 브리드

리 차량 고, DGPS(Differential GPS) 

4 32채 LiDAR(Light detection and ranging) 

사용 여 도심 경 3차원 지도 다.

2015 1월 닛산과 미 NASA는 주 가능

차량과 탐사 목 공공개 진

여 5 간 트 십 다. 닛산

주 도 맵(Sparse map) 연 고

, 는 과 같 과거에 매우 도

지도 가지고 지 않 라도, 삼 가 공 는 지도

사용 여 주 도 다. 매우 AI 

공통 지도 사용 미 다.

내 토 통 에 운 는 브 월드는 공간 보

랫폼 가가 보 고 는 공개 가능 공

간 보 게 용 도 다. 재

지도 보 에도 통 CCTV, 날씨 보, 지 도, 3

차원 건 , 산사태 험지도 등 다양 보 공

다. 지도, 내비게 업체에 는 클라우드 용

여 내비게 지도 업 트 능 공 고 다.

맵 스에 는 내비게 에 클라우드 도 여

용량 고, 별도 업 트 과 없

언 나 신지도 안내 는 능 다.

Ⅲ. 주행 맵 생 및 용 플랫폼

1. 주행 맵 용 한 개념 비스

주 맵 랫폼 보 집단과 보 가공

는 클라우드 다. 랫폼

보는 차량 집 어 달 에

나 공통 보 달 토콜 다. 동시에

다양 비스 지원 클라우드 는 단

규격 만 도 야 , 보에 신뢰

검토과 드시 다.

근 동차는 다양 안 편 비스 여

ICT 여 차량에 장착 라

집 등 험 상 에 경고 공 고

직 어 다. 러 스마트 동차는 다양 보

집 본 장착 고 , 통신

능 통 집 보 클라우드 송 다. 클

라우드 에 는 집 다양 도 라 보에

여, 맵 베 스 차 장 고 생

도 라 맵과 빅 ICT 연계

여 통상 고 다.

클라우드 연계 통 여 동시 다 신 주

경 보 집 고, 진 진 는 맵

생 아래 단계 가능 다[(그림 1)참 ].

1) 상 장시간 동안 변 지 않는

보 차량에 클라우드 달.

2) 클라우드에 는 공 신뢰 단

고 신 주 맵 상 는 단계.

3) 클라우드에 는 청 는 차량에게 상

주 맵 공 는 단계.

4) 맵 달 차량 안 게 동 고,

새 집 보는 신 주 맵 갱신

클라우드 달 는 단계 2)

과 복 .
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2. 정적맵 축 술

가. 정보수집 한 고정밀 캘리브레

주 맵 생 라, INS, GPS 등 여

러 다. 에 취득 는

차량 심 변 맵 생 알고리 에

용 에 들 량

는 것 매우 다. 

시뮬 에 가상 상 보 차량 모

보 생 고 용 알고리

다. 가상 상 보는 라 리브

보 용 만들어지 , 특징 보는 개별 라

상 변 다. 시뮬 역과 통

변 고, 지도 매 뒤 알고

리 에 다[(그림 2) 참 ].

나. 동 역 맵 터 정합 및 점진적 정밀도 향상

동 역 (그림 3)과 같 집 가 에

집 같 공간에 집 것 단

는 경우 말 , 당 보는 맵 진

장과 도 향상에 사용 다.

동 역 맵 집

검 다[(그림 4) 참 ]. Bag-of-Words

상에 특징 여 Vocabulary 장

여, 상 Vocabulary에 포 Words[4]들

는 다. 상 는 사용

Vocabulary Words 사용 여 상

여 단 게 다.

검 상에 맞는 Vocabulary 습 Bag-of-

Words 능에 큰 향 다. 

는 경과 동 사용 Vocabu-

lary 습 가장 능 나타내는 것

알 다.

새 게 집 경 가 과 동 경우, 

개 경 보 사용 여 도 개

다[(그림5) 참 ].
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차량 주 사용 는

주 거리 보는 에 차량

상 변 누 여 지 과 상

다. 그러나 경우 상

시, 생 는 차가 누 어 주 거리가 어질

도가 낮아지는 단 다. 에 비 GPS는

차량 공 주는 장 지만, 

주 거리 보 비 여 도가 낮고, 차량

는 주 경우 도가 매우 떨어지

는 단 다. (그림 6) 주 거리 보 GPS 

단 보 그래 에

연 결과 지역에 도 강 결과

나타낸다.

다. 통표지 과 신 등 식

클라우드 연계 주 맵 맵에는 도 통

규 지시 는 지 보가 포 , 

여 검 식 다. 그러나, 재 우리나라에

는 통 지 에 공개 상태

연 는 지 모 직 만

들거나, 에 개 공개 모 용 여

습 모 연 다. 공개 TT100K(

), GTSDB(독 ) 등 다[(그림 7) 참 ].

신 등 경우는 나라별 신 신

개 도 상 여 체 갖춰야

에 업 많 다. 신 등

검 후에 색상 식 다. (그림 8)

연 단지 내 신 등 용 신 등 식

실험 결과 다[7], [8].

라. 시맨틱 경정보 추출

상 장 에 빠 게

브 트 단 보 다. 는 장 별
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베 스는 다 , 도심도 경

Cityscapes[9] 베 스 Pascal 베

스 사용 다. Pascal 습 , 검 , 

리, 동 야에 사용 고, City-

scapes는 실 럽 도시 통 경에 얻 시내

상 도 , 사람, 탈것, 체 등 30개

어 다. (그림 9)는 연 단지

여 DNN(Deep neural networks) 용 여

주 경에 시맨틱 경 보 결과 다

[10].

마. 깊 정보 고 추정 기술

장애 과 거리, 는 보는

경 식 가장 보 나, 상 용

보 취득 FPGA(Field-programmable gate array) 

는 GPU(Global positioning system) 등 가 장

없 는 실시간 처리 매우 어 운 알

다. 근에는 다양 가 가 개 었 나, 

특 벤 에 는 상 별도 드웨어 가

없 보 고 는 것 난

다. 도 상 스춰가 거 없고 동 도가 빠

에, 압 과 , 효 매 등

다. (그림 10) 단 코어 CPU 용 여

1,024×768 상에 128 시차 13ms

계산 는 도개 결과 상 다[11]–[14].

바. 로드마크 터 용 차로 중심 생 기술

클라우드 에 생 맵 리 장 모

, 주 가장

는 차 심 보 다. 생 주 맵 차

심 MMS 용 여 비 통

드 다. (그림 11) 직 차

에 동 도 용 여 차 심

생 결과 다.

3. 동적맵 생 V2X 통신 용 술

차량에 검 도 상 시 는 움직 는

체 는 동 는 다 차량에 직 달

여 험 상 에 미리 처 도 다. 차량 상

단 모듈에 는 장애 특 단 여

도, 등 보 송 다. 차량 간 보 송

는 토콜 , 장애

보 빠 송 신 주 가 다. (그림

12)에 는 ETRI에 실험 결과 , 77GHz 

용 여 검 차량 보 송

ISO13184 토콜 고 10Hz 

송 신 주 사용 다.

차량과 클라우드 간 통신 도 라 통

신 시 용 는 것 용 , 차량 내 장용량과
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통신 역폭 고 여 송 주 송 내용 결

어야 다.

4. 주행맵 용 상 판단 제어 술

고 맵 주 비스 검 과 식, 

단과 어 등 단계에 걸쳐 효과 용

다. 주 비스 차량 신 고 맵

차량에 장착 라 용 여 횡

단보도 앞 지 지 고 지 거나 신

검 용 다[14], [15].

주 상 에 도 향 단 차 별

험도 계산 여 시뮬 후, 주어진 주

미 다. 험도 는 충돌

시간(TTC: Time to collision), 지시간(TTB: Time to 

break), 안 거리(MSM: Minimal safety margin)

, 계산 다. (그림 13) 고 맵

용 여 차 별 험도 단 는 시뮬 결과

다[16]–[18].

Ⅳ. 결

본고에 는 도 주 는 차량 동시다

도 보 시간에 라 가변 통

보 실시간 집· 리 여 주 비스 비

다양 용 비스 고 지도 공 는

랫폼 다루었다. 

클라우드 연계 진· ·진 맵 생 랫폼 시

간과 통 취득 고, 지도

는 업 효과 개 는 도움 , 

지 보 에 는 , 는 신 게 갱

신 가능 장 다. , 근에는 라

모 식 내장 스마트 동차가 보

편 에 라 주 취득 도 보는, 클라우드

송 어 실시간 지도 생 지 리에 용 다. 

클라우드 맵 생 지능 가 장착 차

량 운 에 집 는 주 경 보 맵 생산

에 용 고, 공동 생산 맵 주

비 는 생산과 비 동시참여가 가능 경 생태계

갖 다. 

그러나, 라 리브 차량마다 상

어, 결 는 과 집

빠 송 시간 통신 라에 고 가

다. 뿐만 아니라 주 보에 집 독

티브 공 는 식과 개 보

보 는 신뢰 검 가 개

어야 다. 비 낮 비용 경

연결 , 동시다 도 시 3차

원 보 집 가능 고, 장 가능 에 라 맵 보

가 지는 장 다. 
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향후, 근거리 통 연계 동 단, 는 도심

규모 단지 내 공용 주차장에 각 시 간

틀 시 비스 등 주 비스 용과 께

다양 주 에 사용 용

집 용 계 다.

약어 정리

3D 3 Dimension

DGPS Differential GPS

DNN Deep Neural Networks

FPGA Field-programmable Gate Array

GPS Global Positioning System

GPU Graphics Processing Unit 

INS Inertial Navigation System 

LiDAR Light Detection and Ranging 

MMS Mobile Mapping System

MSM Minimal Safety Margin

TTB Time to Break

TTC Time to Collision
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