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   1. 서론 

 
최근 자동차 산업 분야의 트렌드는 자율주행, 무인 
자동차로 볼 수 있다. 자율주행 및 무인 자동차 기
술에는 여러 종류의 센서와 이를 통제할 제어기도 
필요하지만, 다른 차량과의 통신 또한 필수적인 요
소이다. 운전자의 안전을 위해 차량간(Vehicle-to-
vehicle; V2V) 통신에 참여하는 차량들은 주기적으로 
비콘을 브로드캐스트한다. 비콘에는 차량의 속도, 
위치, 방향 및 가속 과 브레이크 상태 등의 정보를 
포함하고 있어 주기적인 비콘 브로드캐스트를 통해 
사고를 예방할 수 있다. 본 논문에서는 안전을 위해 
비콘의 수신을 보장하는 차량간 통신 기법을 제시
한다. 
 

   2. 본문 
 
CPS에는 여러 과제들이 있지만, 차량 CPS환경에서
는 안전이 무엇보다 중요한 과제이다[1]. 이에 유럽 
전기 통신 표준 협회 (ETSI)에서 차량간 통신 네트
워크의 혼잡제어를 위해서 decentralized congestion 
control (DCC) 및 linear message rate integrated control 
(LIMERIC) 알고리즘을 표준을 통해 제안하였다[2]. 
일반적으로 무선 네트워크에서 알고리즘의 성능 분
석에 사용되는 지표들로 throughput, average delay, 
reception rate, fairness 등이 있다. 이 성능 지표들은 
주로 시뮬레이션이나 실험 중 측정한 값들을 누적
하여 시간으로 나눈 평균값들이다. 하지만 차량 운
전환경은 그 상태가 실시간으로 변하기 때문에 실
시간 지표의 중요성이 대두된다. 이에 본 논문에서
는 주행환경의 안전성을 위해 차량간 통신에서 비
콘의 수신 간격을 지표로 사용하여 비콘 수신을 보
장하는 알고리즘을 제안한다. 
저속 주행보다 고속 주행 환경에서 주변 환경이 자
주 바뀌고 사고의 위험성도 증가하기 때문에 고속
으로 주행하는 차량은 비콘을 통해 주변 차량에 자
신의 존재를 알려야 한다. 고속 주행 환경에서 비콘 
수신이 제대로 이루어지지 않는 원인으로 collision
이나 무선 채널의 상태가 좋지 않음을 들 수 있다. 
이 경우 제안한 알고리즘은 비콘의 전송주기를 조
절함으로써 주변 차량에 비콘 수신율을 높인다. 
제안한 알고리즘과 기존 DCC 와 LIMERIC 알고리
즘의 가장 큰 차이점은 제어조건 이다. DCC 와 
LIMERIC 의 경우 무선 채널의 부하를 측정하고 이
를 조절하여 원활한 차량간 통신을 기대하는 반면, 
제안한 알고리즘은 비콘의 수신 간격을 제어 조건
으로 채택하여 비콘 수신의 보장을 통해 차량의 인
식도를 높여 주행 환경의 안전에 기여한다. 
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그림 1. 비콘 수신 간격 비교 

 

3. 성능 분석 
 
DCC, LIMERIC 과 제안한 알고리즘의 비콘 수신 성
능을 분석하기 위해 시뮬레이션을 수행하였다. 시뮬
레이션 수단으로는 OMNeT++[3]을 사용하였다. 주
행 환경은 고속 주행을 가정하여 비콘의 수신 간격
을 측정하였다. 
그림 1 은 고속으로 주행하는 차량에서 브로드캐스
트한 비콘을 200 m 떨어진 차량에서 수신한 비콘 
수신 간격을 측정한 실험결과 이다. DCC 는 최대 5
초 이상, LIMERIC은 최대 2초 이상 비콘을 수신하
지 못하였지만 그에 반해 제안한 알고리즘은 안정
적으로 비콘을 수신하여 고속 주행 차량의 인식도 
면에서 더 뛰어난 성능을 보여준다. 
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