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요  약

자율주행 관련 기술의 고도화와 함께 자율차와 비자율차가 혼재된 교통 환경이 예측됨에 
따라서 미시구간의 차량 속도정보 예측은 안전한 교통 환경 구축에 가장 중요한 정보 중 하나
로 판단되고 있다. 하지만, 현재 제공되는 링크 기준 미시구간 주행 속도는 속도 변화 구간을 
정확하게 반영하지 못하는 한계가 있다. 본 연구에서는 미시구간 속도정보 서비스를 위한 개
별 차량 빅데이터 기반의 공간 분할 방안을 제시한다. 본 연구에서는 차량 빅데이터를 이용한 
동질속도구간 도출과 지오해시 기반의 단계적 구간 분할을 통하여 미시적 속도 정보 변화 지
점을 분류하였다. 경부고속도로 경기지역에 대하여 제안된 방법을 적용한 결과 해당 구간 도
로는 130 및 170개의 동질속도구간으로 세분되었다. 본 연구에서는 결과 분석을 통하여 제안
된 방법은 기존 링크 기반 정보에 비하여 정밀하고 정확한 속도 정보 제공이 가능함을 제시하
였으며, 개별 차량 빅데이터를 이용한 미시적 속도 정보 제공을 위한 구간 세분화가 필요함을 
검증하였다. 
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ABSTRACT

Vehicle average speed information which measured at a point or a short section has a problem 

in that it cannot accurately provide the speed changes on an actual highway. In this study, segment 

separation method based on vehicle big data for accurate micro-speed estimation is proposed. In this 

study, to find the point where the speed deviation occurs using location-based individual vehicle big 

data, time and space mean speed functions were used. Next, points being changed micro-scale speed 

are classified through gradual segment separation based on geohash. By the comparative evaluation 

for the results, this study presents that the link-based speed is could not represent accurate speed for 

micro-scale segments.

Key words : Vehicle big-data, Cooperative autonomous driving, Road link, Micro-scale speed 

information, Segment separation
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Ⅰ. 서  론

최근 자율주행 차량 및 C-ITS(Cooperative  Intelligent Transportation System) 개발이 가속화됨에 따라서 근 

미래의 도로/교통 환경은 자율차와 비자율차가 혼재된 복잡한 형태가 될 것으로 예측되고 있다. 이에 V2X 

(Vehicle to everything) 통신 등을 통하여 획득될 수 있는 주변 차량 속성 정보의 정밀도 및 정확성을 확보하

는 것이 중요해지고 있다(Ahn et al., 2000; Ho and Leem, 2019). 차량 속도 정보는 차량의 안전하고 쾌적한 

운행을 지원하는 주요 속성 정보 중 하나로 정밀하고 정확한 차량 속도 정보 제공은 자율주행 및 C-ITS 구

현에 있어 가장 중요한 요소 중 하나로 판단된다(Maduro et al., 2008; Vagamoor et al., 2019). 특히, 연속류와 

차량의 고속 주행이 나타나는 환경에서는 예측하지 못한 상황에 대처할 수 있는 범위가 상대적으로 작기 때

문에 주변 차량의 속도에 대한 정밀하고 정확한 정보 제공을 필요로 한다(Lee, 2021). 따라서 상대적으로 넓

은 공간에 대한 정밀하고 정확한 차량 속도 정보를 제공하는 것은 복잡한 미래 교통 환경에서의 주행 안전

성 확보에 중요하다.

다양한 센서의 차량 탑재가 일반화됨에 따라서 차량 센서에서 획득된 위치 기반 빅데이터는 도로 및 교통 

환경 정보 제공에 활발히 활용되고 있다(Kim et al., 2015). 특히, DTG(Digital Tacho Graph)는 개별 차량 운행

과 관련된 세밀한 정보를 제공한다는 점에서 보다 정밀한 미시 속도정보 생산에 적합한 것으로 판단된다

(Kwon and Kim, 2018; Cho and Choi, 2017; Park, 2017). 위성측위시스템을 기반으로 한 DTG는 차량 위치 및 

지점 속도 등의 정보를 연속적으로 제공한다는 점에서 루프 검지기 및 CCTV 등과 같은 VDS(Vehicle 

Detection System) 데이터와 차이를 나타낸다. VDS 데이터는 높은 정확도의 속도 정보를 제공한다는 장점이 

있지만 다음과 같은 한계를 지닌다. 먼저, VDS는 설치 지점 인근의 정보만을 제공한다는 점에서 공간적 제

약을 수반하며 세밀한 속도 변화 정보를 제공하기 힘들다(Lim et al., 2020; Lee et al., 2021). 즉, 고정형 센서

로 구성된 VDS는 고정된 지점에서만 속도를 측정하고 속도의 시공간 분포를 정밀하게 나타내지 못한다

(Wang et al., 2018). 또한, 루프 검지기 등은 도로 수명을 단축시킬 수 있으며 유지관리비용이 높다는 단점이 

있으며, 이에 따라서 단계적인 폐쇄가 예측되기도 한다(An et al., 2016). 이와 같은 점에서 객체 단위 정보를 

제공하며 향후 사용 증대가 기대되는 DTG는 정밀한 속도 정보 생산에 주요한 데이터로 활용될 수 있다.

정확한 차량 속도정보 생산은 기존 다양한 연구들을 통하여 다양한 방법론이 제시된 바 있다. Han et 

al.(2016)은 레이더 검지기의 차량궤적 정보를 이용하여 고속도로 공간평균속도 산출방법을 비교한 바 있다. 

Ko et al.(2021)은 기존 영상 기반 교통 분석 기법들의 경우 연속적인 미시적 교통 분석이 힘들다는 점을 제

시하고, 드론 영상 기반의 미시적 교통 분석 방법론을 검토하였다. 이를 위하여 그들은 드론 영상을 활용하여 

속도, 교통량, 및 밀도 등의 정보를 추출하였다. Han and Kim(2017)은 DTG 데이터 기반의 링크 평균 통행시간

을 도심네트워크 혼잡분석에 활용하였다. 그들은 링크의 고유번호에 따라서 차량의 통행시간을 5분단위로 집

계하여 평균통행시간을 산출한 바 있다. Wang et al.(2018)은 상하이 간선도로 구간에서 속도와 차량 출동 사

고 간의 관계 분석을 위하여 GPS 데이터를 이용하여 노드-링크에 대한 공간평균속도를 도출한 바 있다. 

이와 같은 기존 연구들은 사용된 데이터에 적합하고 정밀한 속도정보 생산이 가능한 합리적 방법론을 제

시하였지만 다음과 같은 점에서 한계를 지닌다. 먼저, 노변기지국, 루프 검지기, CCTV, 프로브카를 이용하여 

수집된 데이터를 도로 중심선 기준의 정적인 링크를 기준으로 제공하고 있기 때문에 실제 속도 변화 구간과 

일치하지 않거나 속도 특성을 나타내는 속도 동질구간으로 표현되지 않을 수 있다. 다음으로, 노드-링크를 

기준으로 생산된 속도정보는 미시 구간의 특성을 정확히 반영하기 힘들다. 특히 연속류도로와 같이 긴 길이

의 링크가 자주 나타나는 경우 노드-링크 기준의 속도정보는 정밀도가 크게 하락할 수 있다. 또한, 이동플랫

폼 영상을 기반으로 한 방법의 경우, 지속적인 관련 데이터 확보와 상시 관측이 힘들다는 단점이 있다(Ko et 
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al., 2021). 마지막으로, 개별 차량 빅데이터와 맵을 매칭시키는 point-to-point, point-to-curve 및 curve-to-curve 

등과 같은 기존 접근법들은 데이터와 지점 간의 거리에 따라 오차가 발생할 수 있다는 단점이 있다(Bernstein 

and Kornhauser, 1996; White et al., 2000). 

차량 빅데이터에 대한 공간 매칭과 관련된 기존 연구들은 일반적으로 고정된 그리드를 기반으로 하고 있

다. Zhao et al.(2019)은 트럭 속도 예측을 위하여 60m 크기의 그리드를 기반으로 GPS 데이터 매핑을 수행하

였으며, Ibarra-Espinosa et al.(2019)은 교통흐름 및 속도에 대한 지역모델 데이터 생성을 위하여 고정 그리드

에 차량 GPS 정보를 매핑한 바 있다. Liu et al.(2017)은 도시 교통 혼잡에 대한 공간 패턴 분석을 위하여 그

리드 기반의 노드 용량 부족, 병목 현상 및 교차로 혼잡패턴 분석을 수행한 바 있다. 이와 같은 기존 연구들

은 모두 고정된 크기의 그리드를 기반으로 하고 있기 때문에 정확도가 그리드 크기에 의존적이라는 한계를 

지닌다. 또한 정밀도 확보를 위하여 그리드의 크기를 최소화할 경우 빅데이터 처리 속도가 확보되지 않을 수 

있다는 단점이 있다. 따라서, DTG 빅데이터를 기반으로 정확한 속도 정보를 제공하기 위해서는 공간과 데이

터 간 정확하고 효율적인 매칭 방법론이 확보되어야 한다. 

이에 본 연구는 상대적으로 긴 링크 길이를 나타나는 고속도로 등의 연속류도로를 대상으로 선정하고 

DTG 데이터를 이용하여 미시구간 속도정보를 효율적으로 생산하기 위한 방법론 제시를 목적으로 한다. 이

에 본 연구에서는 DTG 데이터를 이용하여 시간평균속도(TMS)와 공간평균속도(SMS)를 계산하고 이들 간의 

비교를 통하여 도출된 동적 동질속도구간 기반의 정보 제공 방법론을 제시한다. 일반적으로 운전자에게 서

비스되는 속도 정보는 정해진 구간에 대한 평균값 등이 사용되며 평균속도는 TMS와 SMS로 구분된다. TMS 

및 SMS는 각각 어느 시간 동안 도로상의 어느 점 또는 짧은 구간을 통과하는 모든 차량들의 속도를 산술평

균한 속도, 어느 시간 동안 도로 구간을 통과한 모든 차량들이 주행한 거리를 걸린 시간으로 나눈 속도를 의

미한다(Do, 2009). 이때, TMS는 SMS에 비하여 일반적으로 높게 나타나며 구간 안의 모든 차량이 동일한 속

도로 이동하는 이상적인 상황에서 두 속도는 같은 값을 나타낸다. 따라서 TMS와 SMS의 유사도는 해당 구

간 차량들의 속도의 동질성을 판단할 수 있도록 한다. 본 연구의 TMS와 SMS 유사도 평가는 두 속도 간의 

관계식을 기반으로 수행되었으며, 기존의 다양한 연구들에서는 경험적 분석을 통하여 고속도로 또는 국도에

서 차량의 TMS와 SMS 간의 관계를 선형으로 정의한 바 있다(Drake et al., 1965). Garber and Hoel(2002)는 고

속도로에서의 TMS 및 SMS 간의 선형관계를 경험적으로 밝힌바 있으며, Leong and Azahar는 말레이시아 국

도에서의 두 속도 간의 선형관계를 도출한 바 있다. 또한, Kim et al.(2017)은 루프 검지기에서 측정된 지점 

속도를 이용하여 추정된 TMS와 SMS 간의 관계를 제시한 바 있다. 그들은 추정된 속도와 실제 이동 속도 간

에 선형 관계가 있음을 제시하였다. 

본 연구에서는 개별 차량에서 수집되는 위치정보가 포함된 빅데이터를 이용하여 세분화된 미시구간에 대

한 보다 정확한 속도 정보 제공이 가능한 서비스 방법론을 제시하고자 하며, 본 논문은 다음과 같이 진행된

다. 먼저 2장에서는 연구에 사용된 DTG 데이터에 대한 설명이 제공된다. 다음으로, 동질속도를 도출하는 방

법 및 공간 분할 방법에 대하여 설명한다. 3장에서는 본 연구의 실험 결과가 제시되고 이에 대하여 분석한

다. 마지막으로, 4장에서는 본 연구의 의의와 향후 연구 계획 등을 제시한다.

Ⅱ. 연구 방법

1. 연구 데이터

본 연구는 차량 속도 변화를 기준으로 상대적으로 거리가 긴 도로 구간을 분할하고 구간별 차량의 속도정
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보를 도출하는 것을 목적으로 한다. 따라서 도로의 구간 길이와 제한속도를 기준으로 대상 도로를 선택하였

다. 즉, 구간 길이가 상대적으로 짧고 제한속도가 낮으며 단속류에 따른 교통 흐름의 변화가 있는 도시지역 

도로 보다는 구간 길이가 상대적으로 길고 제한속도가 높아 연속류의 분·합류부, 사고, 비반복적 정체가 발

생하는 고속도로를 연구 대상으로 선정하였다.

본 연구의 실험에는 화물차 DTG 정보가 사용되었으며 그 이유는 다음과 같다. 먼저, 화물차 DTG 정보는 

현실적으로 확보가 어려운 자율차 및 쉐어카에 비하여 상대적으로 데이터 확보가 용이하다. 다음으로, 연구 

대상지인 고속도로의 경우 화물차는 택시나 버스에 비하여 상대적으로 많은 양의 DTG 데이터를 확보할 수 

있다는 장점이 있다. 따라서 본 연구에서는 연속류도로에서 충분한 양의 데이터 확보가 가능한 화물차 DTG 

자료를 활용하였다. <Table 1>은 본 연구에서 사용된 DTG 데이터의 구체적인 내용을 보여준다. DTG 데이터

는 <Table 1>과 같이 차량번호(CARNUM), 속도(SPEED), WGS84 좌표계 기준의 차량 위치(WGS84_X 및 

WGS84_Y), GNSS 방위각(AZIM), 가속도(ACCEL_X, ACCEL_Y) 그리고 시간 정보(TIME) 등으로 구성된다.

본 연구에서는 고속도로 노선별 데이터의 추출을 위하여 지능형교통체계관리시스템의 표준노드링크를 사

용하였다. 실험에는 경부고속도로 경기지역의 951개 노드와 2133개 링크가 사용되었으며 <Table 2>는 사용

된 노드-링크 데이터의 예시를 보여준다. 노드-링크 데이터는 각 링크의 ID, 시작 및 종료 노드의 ID, 링크의 

노선 수, 도로 번호와 이름, 제한속도 그리고 각 링크의 길이와 같은 정보를 포함하고 있다.

Time April 1 - 30, 2018 (one month)

Region of interest (road) Expressway in Gyeonggi-do

Data size Approx. 3.13TB (Approx. 22.35 billion files, one-second interval)

Number of vehicle 2775

Sample of DTG data

<Table 1> Specification of used truck DTG data 

Field name Attribute Sample of node-link data

LINK_ID link ID

F_NODE start node ID

T_NODE end node ID

LANES number of lanes

ROAD_NO road number

ROAD_NAME name of road

MAX_SPD Maximum speed limit

LENGTH Length of link

<Table 2> Specification of node-link data for Gyeongbu Expressway (Gyeonggi-do)
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2. 구간 분할 조건 

본 연구에서는 TMS와 SMS를 이용하여 동질속도구간(HSS: Homogeneous Speed Space)을 도출하였다. 즉, 

TMS와 SMS의 유사도를 동질속도를 판별하는 기준으로 하여 구간 분할을 수행하였다. 이때, 두 속도 간의 

유사도 임계값은 TMS와 SMS 간의 관계함수로 결정되었다. <Fig. 1>은 본 연구의 HSS 도출 방법을 보여준

다. <Fig. 1>의 검정색 점선은 TMS와 SMS가 동일한 지점, 검정색 실선은 TMS와 SMS간의 선형 관계함수를 

보여주며 파란색 화살표는 두 선형수식 간의 차이를 보여준다. 이때, HSS 분리 함수는 선형관계 함수에서 

편차만큼 떨어진 선형식으로 결정되며 이는 <Fig. 1>의 빨간색 선분과 같다. 최종적으로, <Fig. 1>의 초록색 

점과 같이 TMS와 SMS 값의 유사도가 분리 함수 내부에 들어오는 구간은 HSS로 결정된다.

<Fig. 1> Separation function derivation

본 연구에서는 분리함수 도출에 Garber and Hoel(2002)이 제시한 관계함수가 사용되었다. TMS와 SMS간의 

관계 함수는 <Table 3>과 같이 다양한 연구들을 통하여 제시된 바 있다. 하지만 본 연구는 고속도로(freeway) 

데이터를 대상으로 수행되었다는 점에서 국도를 대상으로 한 모델(Drake, Leong)이나 고속도로 일부 구간에 

대한 실험을 통하여 도출된 모델(Wang)은 상대적으로 본 연구에 적합하지 않은 것으로 판단하였다. 본 연구

에서 사용된 Garber의 관계식은 수식 1과 같으며, 최종적으로 HSS 분리함수는 수식 2와 같이 도출되었다.  

      ···········································································································  (1)

      ···········································································································  (2)

Author
Coefficients (

 
)

Target road
 

Garber(2002) 1.035 3.666 Freeway

Wang(2000) 1.014 2.389 Freeway

Leong(2011)
1.016 1.704 2-lane highway

1.021 2.528 Multi-lane

Drake(1967) 1.026 3.042 Highway

<Table 3> Conventional Linear functions for relation between TMS and SMS
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3. 동  구간 분할 방법

본 연구에서는 연구 대상지에 대한 공간 분할을 지오해시(geohash) 알고리즘을 기반으로 수행하였다. 지오

해시 알고리즘은 대상지 그리드화 및 문자열 인코딩을 위한 방법론으로, 대상지에 대한 단계적 4등분(2×2)을 

통하여 계층적인 그리드 맵을 작성한다. <Fig. 2>는 지오해시 알고리즘의 내용을 보여준다. 그림의 검정색 

숫자는 1회 분할된 대상지의 코드를 보여주며, 파란색, 초록색 그리고 빨간색 글씨는 각각 2회, 3회, 4회 분

할을 통하여 생성된 그리드의 코드 번호를 보여준다. 본 연구에서는 한국을 포함하는 경도 126° - 130° 및 위

도 34° - 38° 구간을 지오해시 알고리즘을 이용하여 분할하였다. 

본 연구에서는 HSS 여부 판별에 따라 구간 분할의 계층을 결정하는 동적 구간 분할을 수행하였다. 즉, 

TMS 및 SMS를 기반으로 한 분할함수를 이용하여 각 그리드의 HSS 여부를 판단한다. 이때, HSS로 판단된 

그리드는 분할을 멈추게 되며 HSS가 아닌 것으로 판단된 그리드에 대해서는 추가 분할이 진행된다. <Fig. 3>

은 동적 구간 분할 방법의 구체적인 내용을 보여준다. i번째 분할을 통하여 <Fig. 3(a)>와 같이 그리드가 분할

되면 도로가 존재하지 않는 구간은 분할에서 먼저 제외된다. 이후 각 그리드의 HSS 여부가 판별되고 비-HSS

에 대한 추가 분할이 <Fig 3(b)>와 같이 진행된다. 이와 같은 분할은 <Fig 3(c)>와 같이 모든 구간이 HSS로 

구분되거나 분할 횟수가 설정된 최대 임계치가 될 때까지 반복된다. 본 연구에서는 최소 분할 횟수를 5회로 

설정하였으며, 최대 분할 횟수는 12회로 결정되었다. 이는 5회 이하로 분할된 그리드는 지나치게 큰 영역을 

담당하게 되고, 12회 이상 분할된 그리드는 평균 100m 이하의 도로를 포함하게 되어 고속도로 미시구간 속

도정보 제공에 부적합한 것으로 판단하였기 때문이다.

<Fig. 2> Concept of geohash algorithm

<Fig. 3> Dynamic segment separation method
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Ⅲ. 결과  분석 

본 연구에서는 경부고속도로 경기지역에 대한 DTG 데이터를 이용하여 동질속도공간 기반의 미시구간 속

도가 도출되었다. 먼저, 동적 분할의 결과는 <Table 4>와 같으며 최종 도출된 HSS의 숫자는 상행 130, 하행 

170개로 나타났다. 상행 및 하행선에 관계없이 12회 분할을 통하여 HSS로 결정된 구간의 수가 가장 많았으

며, 12회 분할 공간의 경우 다른 구간에 비하여 상대적으로 큰 SMS 차이를 나타내었다. 이와 같은 결과는 

제안된 HSS기반의 동적 구간 분할이 대상 고속도로의 미시 구간에 대한 속도 정보를 적절하고 효율적으로 

제공할 수 있음을 보여준다. 즉, 제안된 동적 구간 분할 방법은 구간의 길이가 길지만 동질한 속도 정보를 

나타내는 구간은 분할을 최소화하여 속도정보 구축/제공의 효율성을 확보하고 미시 구간에서 속도 변화가 

나타나는 경우에는 구간을 세분화하여 정밀한 속도 정보를 제공할 수 있도록 한다. 

<Fig. 4>는 동질속도구간 별 TMS와 SMS의 분포(파란색 점)를 보여주며, 그림의 빨간색 점선은 HHS 분할

함수를 나타낸다. 그림을 통하여 대부분의 구간 평균속도가 동질속도에 해당되는 검정색 및 빨간색 점선 사

이에 위치하고 있음을 알 수 있다. 분할함수 외부에 나타나는 일부 구간의 경우 12회의 분할에도 동질속도가 

나타나지 않았으며, 이는 고속도로 진입로를 포함하거나 사고가 발생한 구간 등으로 판단된다. 

Number of 

separation

Northbound lane Southbound lane

Number of 

segments

Average number 

of data

Average segment 

speed (km/h)

Number of 

segments

Average number 

of data

Average segment speed 

(km/h)

5 5 1070.00 86.82 2 1714.50 80.33

6 - - - 1 769.00 85.80

7 5 324.00 88.52 2 1157.50 88.73

8 6 354.83 89.17 6 255.17 78.80

9 5 180.80 86.61 6 260.00 84.30

10 8 91.75 83.75 13 112.77 76.58

11 10 29.44 86.78 33 56.79 82.64

12 91 32.48 56.88 107 34.36 61.69

<Table 4> Estimated vehicle speeds for separated micro-scale segments

(a) (b)

<Fig. 4> Micro-scaled speed, (a) Northbound lane, (b) Southbound lane
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본 연구에서는 <Fig. 5>와 같이 한국도로공사에서 공공데이터포털을 통하여 제공하는 속도 데이터를 이용

하여 제안된 방법의 정확도 검증을 수행하였다. <Fig. 5(a)>는 연구대상지의 VDS에서 수집된 속도 정보이며, 

<Fig. 5(b)>는 콘존 속도 그리고 <Fig. 5(c)>는 본 연구 결과를 보여준다. 그림을 통하여 제안된 방법을 이용

한 속도가 콘존 속도에 비하여 보다 정밀한 정보를 제공하고 있음을 알 수 있으며, 비연속적인 VDS 정보에 

비하여 제안된 방법은 보다 정밀하고 연속적인 속도정보를 제공할 수 있음을 확인할 수 있다.

<Fig. 5> Accuracy evaluation for estimated speed (a) VDS speed, (b) conzone speed,

(c) estimated speed using the proposed method

<Table 5>는 연구 대상지의 일부 구간에 대한 링크 기준 속도와 동적 동질속도구간 기반 속도를 비교하여 

보여준다. 링크의 길이가 약 1.9km인 2440120000 구간의 경우 링크 기반 평균속도(Table 5 (A))는 51.56km로 

제공되었다. 반면, 본 연구에서는 해당 링크를 총 17개의 구간으로 분할하여 정밀한 속도 정보를 제공하고 

있으며, 분할된 구간의 속도는 최대 93.49에서 최소 35.52km/h로 나타났다. 2440119800 및 2440116900 구간의 

경우 링크의 짧은 길이에 의하여 구간 간 속도 차이가 상대적으로 작게 나타났으나, 그럼에도 구간 별 최대 

8.65 및 13.79km/h 수준의 속도 차이를 보이며 단일 속도로 표시된 링크 속도에 비하여 높은 정밀도를 나타

내었다. 한편, 링크 기반 평균속도(Table 6 (A))와 구간별 속도를 이용하여 계산된 평균 속도(Table 5 (B))는 

각 링크 별로 4.58, 3.62, 및 0.22km/h 수준의 작은 차이를 보였다. 이를 통하여 본 연구에서 제안된 동적 

HHS 기반의 미시구간 속도는 기존의 링크 기반 체계에도 적용이 가능할 것으로 판단될 수 있다.
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Link ID

Link Segment

|A-B| (km/h)
Length (m)

mean speed (km/h)

(A)
length (m)

mean speed 

of HHS segment 

(km/h)

mean speed (km/h)

(B)

2440120000 1945.06 51.56

129 93.49

56.14 4.58

108 86.10

108 84.54

108 71.93

108 60.11

108 62.19

108 62.30

108 51.89

108 46.20

108 41.74

108 46.54

108 49.75

108 44.53

108 35.99

108 35.52

108 46.73

108 46.38

2440119800 119.293 36.68
26 44.63

40.30 3.62
93 35.98

2440116900 699.118 28.57

15 35.98

28.79 0.22

108 32.02

108 25.95

108 22.19

108 29.98

34 26.60

<Table 5> Comparison between link-based and segment based speed

Ⅳ. 결  론

본 연구는 개별 차량에서 수집되는 DTG 빅데이터를 이용하여 세분화된 미시구간에 대한 보다 정밀한 도

로 정보를 제공하는 방법 제시를 목표로 한다. 이에 본 연구에서는 시간평균속도와 공간평균속도의 관계를 

이용하여 구간의 동질속도 여부를 판단하고 계층적인 구간 분할을 통하여 동적 동질속도 구간을 도출하는 

방법론을 제시하였다.

본 연구에서는 경부고속도로 경기지역의 약 345km 구간에서 수집된 화물차의 DTG 빅데이터에 대하여 제

안된 방법을 적용하였다. 제안된 방법은 VDS 및 콘존 속도에 비하여 정확하고 연속적인 속도 정보 제공에 

우수한 성능을 나타내었으며, 링크 기반의 속도 정보에 비하여 정밀하고 세분화된 속도 정보를 제공할 수 있
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었다. 또한, 본 연구에서는 제안된 방법은 기존 링크 기반의 속도 정보 제공 체계와도 연계되어 사용될 수 

있음을 확인하였다. 

본 연구에서 제시된 개별 차량 빅데이터를 이용한 구간 세분화 기반의 미시적 속도정보 도출 방법론은 보

다 정확한 속도 정보를 효율적으로 제공할 수 있다는 점에서 실시간 미시구간 속도정보 서비스에 활용 가능

할 것으로 판단된다. 즉, 자율주행차량, 커넥티드카, 쉐어카 등과 같은 일반 차량 주행 정보를 이용한 교통정

보 집계, 분석, 구간 분할, 제공 효율성 개선에 기여할 수 있을 것이다. 또한, 자율차 및 비자율차의 혼합 주

행 환경에서 차량 안전운행을 지원하는 주요 정보로 활용될 수 있을 것으로 판단된다. 향후, DTG 빅데이터

의 표본 수에 따른 추정 속도의 신뢰도에 대한 분석을 통하여 본 연구의 활용성을 더욱 증대시키고자 한다.
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