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  약  본   주행차량  운행과 어  차량 사고 지  한 차량 간 통신 술, 주행 술, 

브 크 동 어 술, 공지능 술 등  리 개 고 다. 차량 사고 생  어나 라도 사망 나 상  

하  한 각  술들  안  상용 에 다. 본  경우 주행 차량시, 안  보연 다. 는 

  근거리  통신용  신 나  도  AI 착 등  공간  에 라 별한다.  본 

 상    신  는 에  생체  지  “감지 역 내 체  시간 식, 민감도” 지 체크하여 승차한 

안  신뢰  다. 실  계 각  신뢰  실 한 결과 , 안 에  탑승객 원  안   시스  

도한다.  차량 탑승과 상용 는 가 운 미래에 도  IoT  AI 시스 과 생체 (Verification emotion 

+ Chip)  연계 에  그 진보  실 결과, 계 각  안  술신뢰  욱 각 다. 

주 어 : 주행,  감 , , 안 , 신뢰

Abstract In this paper, autonomous vehicles of service with existing vehicle accident for the prevention 

of the vehicle communication technology, self-driving techniques, brakes automatic control technology, 

artificial intelligence technologies such as well and developed the vehicle accident this occur to death 

or has been techniques, can prepare various safety cases intended to minimize the injury. In this paper, 

it is a study to secure safety in autonomous vehicles. This is determined according to spatial factors 

such as chip signals for general low-power short-range wireless communication and micro road AI. On 

the other hand, in this paper, the safety of boarding is improved by checking the signal from the 

electronic chip, up to "recognition of the emotion from residence time in the sensing area" to the 

biological electronic chip. As a result of demonstrating the reliability of the world countries the world, 

inducing safety autonomous system of all passengers in terms of safety. Unmanned autonomous vehicle 

riding and commercialization will lead to AI systems and biochips (Verification), linked IoT on the road 

in the near future, and the safety technology reliability of the world will be highlighted.
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1. 

본   주행차량에   스, 원, 

학원 스 등  안  통  수월하게 하  한 안

술신뢰에 한 것 다. 에 한 행 연 가 차량내  

안 연 는 미 한 실 다.

행연 가  주행시 안 술  술   차

량  사고  한  피해  라도 

는 목  었다. 재에도 통사고는 사 한 주 에 

운행시나 운행시 운 가 만  주  

울 거나  차량  신뢰  도에 라  막  

수 었  사고가 많았다[1,2]. 

본 연  비 는 는  벽할 수 없는 

재 탑승 가 차량내  안  주  술  보

 함 ( 스에 탑승한 후에도 리에 착 하지 않

고 돌아다니거나 숨어 는 난 가 많고, 산만한 어린

들 경우), 한 탑승 가 안 트만큼   착용

할 수 도  함  목  한다. 는 주행시에도, 

동 한  사고에  차량내 사상  1 라도  

 수 다  본 연   충 하다.

행 연 는 주행차  단계별 (미  동차

술학 :SAE)에 라 AI  운  역할  3단계에 

다[3]. 앞  운 가 없는 주행차량  운행 시

에는 든 탑승 가 안 트  착용할 수 도  하  

해,  근거리  통신용 ,  운 , 

안 트 착용 신  생 , 안 트 착용, 어   경

고 생  포함하여  차량 탑승  안   시

스  공한다.  들어, 행연  달리, 본 연 는 

주행 통원 스  경우, 차량 탑승 후 안 트  단

순  미착용하고, 착 하지 않고  거나,  에 숨

어 는 어린  등  는 경우 다.  차량  어가 

운행 드  에 라 경고신 나 차량 지가 생

하게 므  든 사람  착 하여 안 트 시스  

가능  할 수 다.

향후 연 에는 여 나 생체 (bionic 

microchip)처럼, 몸에  하는 공지능 식 ' 리

(Verichip)' 등 그 용 식  주행시 안 용  

다양하게 해 나갈 수 다. 

2. 행 술연

2.1  용연 과 본 연 술  차  

행 연 는 차량내에  드시 착 한 탑승 원 , 

 는 승객  악, 안  지할 수 없었다[3]. 

라  행 연 는 주행  술  신뢰한 운

(특   상용차량 운 )는 탑승 후에 아직 착 하

지 않  어린 가 라도, 원  안 트  착용한 

것  악하고 차량   시킬 수 었다[4].  경우 

어린 가 어  상  당할 수 고, 러한 사고는 결

과  운 가 재함에도 하고 생한다. 본 

행 연 는 차량내  주행 나 차시 안 트 착용 

수 악과는 하고, 탑승 원  악 에  본 연

개 과  다.  용연  착 하는 탑승  

체  감지하는 압  통해 탑승 원  검 하거

나[4], 시트 트 착용 원  검 함  탑승  원

 안 한지  악했다[5].

본 연  경우  주행에 안  여할 수 다. 

차량 탑승 가 지한  운 하여 탑승 가  

는 경우, 차량   사고  지할 수 다. 키  

어린 가  에  어  AI 라가(운 가 룸

미러  보아도)  악 지 않는 경우 다. 러한 경우

에도 운 에게도/  주행차량  공지능에도 큰 도

움  다. 또한, 행 연 는 에 앉  가벼운 아  

거운 짐  할 수 없 므  승객수나 사람  악

에 가  수 다. 에 본 연 는 차량 내  

 통한 안  도  해 본 상용 가 과 다.

2.2 주행안  행 연 술 차

주행차에는  착  나 , 통신  

열악한 날씨(눈, 비가  )나  애시에는  동

하지 않  다. 에 해  안  행 연

가 없다. 또한 앞  주행차량   거  없는 

차 다. 는 차량  엔진  없어 , 19㎞ 하

  차  움직  는 차량 안  감지하지 

못한다. 나 경  차량과 달리 차는  

어  차량  -후진시에도  탑승 나 보행 , 시각

애  차량  움직  지하지 못해  사고가 생

할 수 다. 

주행차  단계별 (미  동차 술학 :SAE)

에 라 AI  운  역할  3단계  가능하 , 

Driver-assistance system 수  2단계가 재 상용

 상태 다. 주행  사고는 어  가  우 시 

하도  프 그래 하 , 에 한 행연 도 안 에 

한 리  단  하고  다[6,7].
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재  행연  보 , 차량 운 가 운  등 별

도   하지 않고 동차 스스  주변 경  

지하  탑승  목 지에 동시키는 주행 동차

는  운  개  편리함에 다[8]. 는 안  

시스 라는, 미시  수 에  어나 도  안   

복지  진 과 같  거시  수 에   

보하 는 수  연 다[8]. 에 한 또다  연

는 주행차 3단계 술수  비상상  생시 

운  개  하는 술수 다. 3단계 주

행차  운 는 주행 시스  어 복  경고

 하는 경우 어  복해  안  강 하는 연

다[9]. 주행 지는 신 술  에어 나 

복같  보  다. 재는  주행  

에 운 는 핸들 에  리  언 든지 수동운

 가능한 비  하는 단계다. 미래   

럿 술  안  신뢰 과 주행시 운  수 도 가

능하다. 그러나 재  주행 술  차내 탑승  다

 차량들  안 도 험하다.

본 연 는 "안 술"  리  재 가 사고  

하거나, 사고 생시  피해  하  한 것

다. 주행  언뜻 아 보 는 술  차 에  

결과가 상당  크  다. 본 연  목  사고 

 차원에  행 연 는 보다 진보  연 라 할 수 겠

다.  사고에 한 리  식  AI 차량과 AI loT

 연계 식 연  다루고 다. 

3. 주행  공지능 술연

3.1 주행 차량

본 연  행 연 는 보다 사고 1건 라도  

할 수 다 , 그것   주행  가능   본 

연 는 공지능  진보  다고 할 수 다. Fig 1.

주행 차량내  "안 술"  본질  고 할 [9,10,11], 

본 에  상용 시 안 사고   시한다. 

는 IoT  지능 가 개  차 에 해 본 연  진

보   수 다.  주행  공지능  

 "감지 역 내 체  시간 식"  체크하는 것  가 

생할 수 다는 실   식에 한다. 결과

 주행시 창  사결  수행할 공지

능과 비 해 , 그 사  개 에 해 본 연 가 사고  

비하 , 보 가 핵심  차량 내 사고원  해

다.

Fig. 1. Satety confirmation system of convergence chip 

sensing for connecting satetyseat belts in the 

vehicle[12]

본 연 는 Fig. 1.  차량 내  운  

운  수  악 는 차량 탑승  수  안 트 착용

 운 하 다.  주행시, 상   운  

운  수가 큰 경우, 차량  어가 운행 드    

어 에  경고  생시킨다. 차량 탑승 가 착

하   상 도  안 트 미착용 상태  지

다, 재  주행시나 운  주  탑승  착  

에 차량  하는 상  미연에 지할 수 게 한다.

3.2 도  IoT 사체  안 통( 차량과 AI

주행차량)

앞 는 주행  안 한 도 (IoT 사체 )

가 연결 고, 도시마다 수 만  차량과 택시가 

주행하게 다. 차량도 함께 AI주행차량과 운행할 

것 다. 에  차량  사고 생시에 하는 

술능  다. 실   차량들  차  울어

지거나 집 는 사고 시, 도  사체에   감지하

고 동  후 차량  달하게 한다. 는 AI 

주행 동차가  않  5G~6G 통신 에도 가능

하다. 는  낮 고 상  도  에  

 통  가능하게 다. 또한 갑 스런 단 단

나 차 에  찰나  순간에 앙  시, 미처 피

하지 못하고 사고  낸 경우  보 할 목  등  용

다[12].

 주행시 차량에 하는 술  다양하다. 통신

시, 스 프  용과 지역 CBS(Cell 

Broadcasting Service)간  상 다,   

빛  다  색  변해  알 주는 식 ,  
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보다 빠 다. 또한 는 열차 차 에 도 차량과 열

차같 상  통없 도 공지능 IoT 에  직  차

량에 경고 등  할수도 다.  차 내 (도 , 열차, 지하철

안 포함)에 체(동 )가 근 하거나( 할 시) 

탈할 시 사체가 감지하여,  차 상태에 라  

 단계  나누어  신 ( )  변하  사체들끼

리 달한다. (재난상  달 식  스마트폰 달처럼), 

는 후   주변 차내 탑승 가 쉽게 식하게 

 동차간  달도 한다. 실  사체  가 

차량  탑재  CBS(Cell Broadcasting Service) 능  

용해 사고 상 생  상 거나 생한 지역내에 

내용  CBS가 가능한 차량간  주 수에 실시간  

동  달할 수도 다.  시  사체가 감

지한 도  라   20m 경내  신  각 사

체마다 동  달한다. 차량들과  AI 동차

는 운행  신  사체에 보내  아 상  상태  

지하게 한다. 

본  안개끼고 비 는 날씨에도 상 경  악

 경우 또는 야간주행시나 도  경사  진 하는 

주행 차량에게 차 나 도 에 10m~50m간격

 사 간 (  상 신 ) 동  통해 도하 , 

앙  나 도 안쪽  갑 스런 돌 한 단

단 나 진  동  지하게  주변 사체에 달한다.

 차량들과 함께 주행시, 감지  착  도  

사체( )가 차 AI식별뿐만 아니라 차량들 지

도 도 상  안내하는 능 통해 안 사고  미연에 

지할 수 게 공하는 보  능  한다.

결과 ,  주행시  과는 사 간  통

다. 그 시스  도  사체  신  착해

 감지하여 가 등 나 사경간  상 달식

 주행 동차  AI 나 차량에 직  달하게  

한다. 또한 도  신 등에도 달하여, 빨간 도 도한

다.  통한 AI  단에 보  역할  하게 하여 

 못한 사고  지하게 할 수 다. AI  도 망  

상 감  한다. 주행차  MATLAB  용한 가

등    신   타  달 는 

식 다[13]. 는 사체 도 가 등에 착한다.

는 통신 만  한계  드러낸 AI 차 다, 

2016  플 리다주 고 도 에  주행시스  

용해 달리  슬라 운 가 트럭과 충돌해 숨 다. 그

래  IoT식 사체( ) 사  감지 , 다  지할 수 

다.  들어, 우  주행차 운 에 운 가 

앉  상태에  주행 드  운행하  차량  단보

도 쪽  걸어가  여  보행  었  사망했다. 

러한 않  사고에 주행차  공지능 나 

운 가  여주어 사고  하  함 다.

차후에는 AI가 MATLAB  용한 얼  식 프 그

램 계  사람  얼 과 움직 도 악하고 (  

는), 단  하는  어 , 감지하지 못하는 주변 감지

나 생체 도 악  하 ,  한 단  하게 

다. 

공지능 주행차나 IoT 도 는 생체  연계

하  얼 식처럼, 감 식   하지만  않다. 

감  신체  든 경우에 어 간  지  감각과 

  다. 공지능  생체 ( )에 한 감

  체액  민감도에 해 간  해한다. 는 

간  해  사고 생시 리  단결  신뢰도

 는  매우 용하다.

 실험결과 연결  IoT도 나 주변 감지  주

변 상  알고  할   안 하게 었다. 그래  승

객과  상 감  운  AI에게도 스몰  달

해  필 가 다. 

Table 1. Safety reliability and preference of autonomous

vehicles[14]

Rate(201
7/2018)

Tech-ent
erprise/M
anufactur

er/Auton
omous

Existing vs. 
New tech 

rate

Internal 
combusti
on engine

hybrid/E
lec/Hydr
o other

Perfect 
New tech 

rate

Japen -22 10/76/14 3.1667 52 38/9/1 0.1111

Korea -27 12/41/47 0.6949 60 29/6/5 0.1236

Belgium -19 21/48/31 0.9231 64 23/9/4 0.1494

UK -24 21/51/28 1.0408 73 19/5/3 0.0870

US -26 25/47/28 0.8868 80 15/3/2 0.0526

India -17 41/29/30 0.4085 69 16/7/8 0.1765

Germany -27 24/48/28 0.9231 66 21/7/4 0.1264

Canada -25 24/43/33 0.7544 71 22/6/1 0.0753

South 
Africa

-16 34/45/21 0.8182 85 10/3/2 0.0526

France -28 22/55/23 1.2222 62 30/5/3 0.0870

Italy -32 26/51/23 1.0408 49 36/7/8 0.1765

China -36 19/28/53 0.3889 39 40/17/5 0.2785

Brazil -29 28/52/20 1.0833 67 13/2/19 0.2625

Mexico -36 30/42/28 0.7241 60 31/6/3 0.0989

Southeast 

Asia

-19 49/13/38 0.1494 66 21/10/4 0.1609

4. 실

4.1 술 안: 주행  안 술 신뢰
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주행  안  술에는  계 탑승 가 다 게 

지하고 다[14]. 에 한 주행 술  신뢰  

실 하 다. 재  내연  차량  안  시스

과 주행 차량  안 에 한 계 각  안  

신뢰도가 상 계  룬다. 결과  내연  안

시스   주행 차량에 도 동 한 안  신뢰

도  갖는다. 그러나 는 나, 도  같  나라에

  상 계  루고, 타 진 나 한  다

게 나타난다 .  Table 1  다항식  귀  

한 결과  다.

Ｙ: 
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ty
 

re
liab

ility
 

o
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A
u
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v
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icle

X: Safety reliability of Internal 
combustion engine

Fig. 2. National reliability of Autonomous vehicles 

 Table1   실 하 다. 재 주

행  각  술 신뢰  보  다 과 같다.

에 한, 빅  R-square 값  보 ,

R²:0.62733, 

y=-3675.74+699.24x-49.79x2+1.76x3+0.03x⁴

상당  안 시스 에 한 신뢰는 주행차량   

게 용할 것 라는 신뢰  갖고 다. 러한 결과

는 계 각 나라마다  차량과 도  경, 통신 

술 등 여러 가 포함  다. 결  여러 

 하고, 단순  차량 내  안  우 시 할 수 

는 안   시스  갖춰야 한다.

그 결과,  차량  술  안  보  미래 

주행에 한 신뢰  여 다. 는 우   차량

에  AI IoT나 생체  등 같  안  가 

다.  실  운 나 승객들  주행차량에도 

신 술(생체 ) 등 안 술  용 수 ,  신뢰할 

수  한다.

4.2 주행과 공지능 IoT  연계 술

주행  IoT는 감지  착한 사체  연

 우 한다. 실  러닝 술 는, 실  주행에  생

한 사고들과 시행착  등   복  통한 

AI는 가 학습  지 어야 한다. 결  가 운 미래

에는  차량도 AI   주행차  공 하게 

다. 에 한 사람들  차량 사고에 한 식  

  식시키  해 라도 도   도 신

체계  안 한 운  만들 수 다.  차량 운 가 

실수  한 사고 시에도, AI  사결  과 ,  

편향  할 수 다. 주행차, 료,  시스  

등 AI  개  수  는 커진다. 는 책  

재   편향 , 사결 과 행동 과  악하  

어  다. 

근 ‘  가능한 AI’가 AI 연  야에  는 

다. AI가 도 하는 사결  과  하게 

할 수 도  하고  편향   수 도

 하는 게 핵심 다[15]. 차량도 AI  편향  탐

지하고 신 하게 할 수 게 한다.

4.3 주행과 안  신뢰도

 실 에   주행차량  안 에 한 각  

사람들  안 식  커지고 다. 그러나, 는 신 술

업에 한 탑승 들 나 운 가 술에 한 지  

상   사고  는 결과  나타나  다. 

는 든 차량  안  탑승에 한 착  공 지능

 운  통  주어지는 것보다 여  사람 운

가 통  갖는  식  한다. 재 여객

처럼 동 운항 항 시스  보 하는 사가 컨트

하는  같다. 결  차량내  안 과 탑승  보  

술  연계가 필수  용 어야 한다.

5. 결  

본  차량   주행시  과 에  않  

돌 사고  사망 나 상  하  한 사  안

술들  필수 다.  상    “감지

역 내 체  시간 식, 민감도(감 )” 지 함  

승차한 탑승객  한  안  도 거할 수 다. 

주행  탑승객 원  안  시스  도하  

한 안 에 , 도 내 loT  생체 (Verification
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Chip)  연계 에  한 차원 진 보한 합  안

 욱 각 다. 는  주행  안  신뢰

도가 합산업  진시키  다. 각   스

나 , 항공  등 동 운항 나 주행  보편

는 시 에 , 계 각  안 에 한 통  공

지능 든 운  사람 든 그 비스  신뢰하고 상용하

게 었다. 에 한 식  한 승객들  해  안

 도  시스 (생체  등)  지  연계하  

연  개 어야 한다.
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