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요   약

지능형 교통 시스템에는 도로 환경 정보 제공, 차량 근거리 네트워크 연동, 추돌사고예방 및 보행자 안전 제공 

등의 다양한 분야의 연구가 진행되고 있다. 이와 관련하여 운전자 및 보행자 안전을 위한 감지 정확도, 정보 신뢰

성, 유지보수 편의성을 기초하는 USN 기술이 주목 받고 있다. 본 연구는 다양한 센서를 이용하여 USN을 도로에 

구축하고 개발된 도로기지국(RSU)과 연동하여 실시간 도로 환경 정보 수집하고 차량단말기(OBU) 및 교통 센터

에 제공하는 Road Weather Information System을 개발하였다. RSU는 운전자 안전을 위해 노변 정보를 수집하고 

이를 분석하여 서비스 우선순위에 따라 IP와 비콘 서비스를 OBU 및 상위 터미널에 제공한다. 상위 터미널에는 

IP 기반 셋톱박스 응용 프로그램을 개발하여 교통 정보 및 도로 환경 정보, 환경 센서 오류 등에 정보를 제공한

다. 결과적으로, RWIS는 노변 정보의 실시간 수집을 발전시켜 지능형 교통 시스템에 운전자 안전을 보완하고, 기

술융합으로 다양한 서비스 방법을 제시하였다.

Key Words : ITS(Intelligent Transportation System), USN communication, Road Weather Information 

System, Network Integrate, V2x Communications, TeleConvergence

ABSTRACT

Intelligent Transport System(ITS) has been studied in various systems, such as road environment information 

offering, vehicle short-range wireless/wire communication, vehicle collision preventing and pedestrian safety 

offering systems. Related to this, the USN technology based on the sensing accuracy for motorists and 

pedestrians safety, the information reliability, the maintenance and convenience for Sensor Network is 

highlighted. This study uses various sensors to construct USN to the road, and connect it to the developed 

RSU so it collects the real-time road environment information and offers it to OBU and Traffic Control 

Surveillance Center with Road Weather Information System. RSU collects roadside information for driver’s 

safety and analyzes it to offer IP and beacon service according to the service priority to OBU & upper layer 

terminal. In the upper layer terminal it is developed the IP based Settop Box application program to offer the 

urban traffic information & road environment, and environment sensor error, etc. Finally, RWIS develops the 

real-time collection of roadside information to complement the driver’s safety to the intelligent traffic system, 

and presents various service modes with technology convergence.
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Ⅰ. 서  론

운전자 및 보행자의 안전과 교통 소요 비용의 감소

를 위해 다양한 단거리 DSRC 통신 플랫폼이 연구되

고 있다. 미국과 유럽은 2000년부터 차량 통신 기술
[1,5-7]과 서비스[2-4]가 다양하게 연구되고 있다. 현재 통

신 미디어와 향후 출시될 통신 미디어의 유연성을 제

공하기 위해 자유로운 통신 시스템 아키텍처 표준을 

기반으로 중장거리 통신 미디어를 수용하고 있다. 또

한, 인터넷 접속을 위한 IPv6 기반의 네트워킹 기술 

및 차량 간 통신을 위한 Non-IP 기반의 네트워킹 기

술 등에 대해 표준작업을 수행 중이다
[8]. 일본은 도요

타(TOYOTA), 혼다(HONDA)를 중심으로 5GHz 주

파수 대역에 WLAN과 WAVE를 모두 고려한 통신 

플랫폼을 2006년부터 단계별로 시연하였다
[2-4]. 국내

는 현대모비스와 자동차회사를 중심으로 기존 DSRC

와 WAVE 시스템을 모두 포함한 단말기 플랫폼  연

구를 진행하고 있다. 2007년부터 KT는 상용화된 

WiBro 플랫폼 기술을 교통시스템에 적용하는 방안으

로 연구개발 하고 있다
[8-10].

이러한 연구와 함께 최근 미국과 EU를 중심으로 

USN 기술에 감지 정확도, 정보의 신뢰성, 유지보수의 

편의성을 근거로 근거리 DSRC 보안연구가 진행되고 

있다
[11-13]. USN의 기능과 역할은 온도, 습도, CO2 등

의 1차 도로환경 정보 제공에서 발전하고 있다. 레이

더, 자기 검지 센서 및 생리 센서, 차량내부 네트워크 

연계 등으로 보행자와 운전자 안전 서비스 지원과 차

량 운행에 밀접한 서비스(seamless service)가 제공되

고, 더 나가 기존 교통망과 연동도 고려되고 있다
[13,15-17]. 미국에서는 자동차회사 및 연구기관을 중심으

로 교통사고로 인한 직진 및 회전 차선 공유, 금지 차

선 여부의 제공까지 연구되고 있다[10-15]. 하지만, 이러

한 기존 연구는 교통 정보와 도로 환경 정보가 별도로 

수집되거나 개별 연구로 제공되었다. 

본 연구는 도로에 설치된 USN과 RSU와의 실시간 

네트워크의 연동으로 도로 환경 정보와 차량정보를 

동시에 수집/제공하고 이와 함께 통합 정보를 관제하

는 RWIS를 개발하였다. 그리고 ITS와 USN 연통 테

스트 베드 구축으로 네트워크 확장성과 수집정보의 

다양성을 보장하였다. 

2장에서는 USN과 교통 정보 시스템 관련된 선진 

연구 사례를 설명하고, 관련 시나리오를 소개하였다. 

3장은 본 연구에서 USN과 차량네트워크 연동 구조를 

나타내고 구현된 프레임 구조 및 이에 따른 성능을 분

석하였다. 테스트 베드 구축 환경과 지능형 교통 서비

스 측면에서 요소 및 기능을 4장에서 설명하였다. 마

지막으로 본 연구 성과에 대한 결론을 5장에서 기술

하였다.  

Ⅱ. 지능형 교통시스템과 센서네트워크의 융합

2.1 서비스 시나리오

ITS 관련 국내․외 연구[6-18]를 비춰볼 때 본 연

구에서 USN 역할은 운전자 및 보행자 안전을 위해 3

가지 서비스로 제시된다.

⦁도로 환경 제공 서비스

⦁도로 정보 제공으로 보행자 및 운전자 안전 확보

⦁차량 및 기존 네트워크와의 연동으로 운전자 연계 

서비스 제공 

부가적으로 네트워크 측면에서 저렴한 USN 구축

은 ‘기존 네트워크 결합과 확장성 제공’도 포함된다.

도로 환경 제공 서비스로는 제안된 시스템과 같이 

도로표면에 센서(온도, 습도, 결빙감지)를 장착하여 결

빙을 감지하고, 운전자에게 습득 정보를 알려 줄 수 

있다. 더나가 주요 결빙지역에 USN과 열선을 연동하

여 기온에 따른 도시의 열선 가동, 효율적인 에너지 

절감이 가능하다. 지역적 실시간 정보 제공으로 일반 

기상 예보 보다 기상 예측 정확도가 높고 도로에 시간

대마다 방생되는 짙은 안개나 국지적 폭우 등 예상치 

못한 기상변화와 관련 교통사고 방지 방법으로 제시

된다. 

보행자와 운전자 안전 확보에 대해 미국은 노변센

서와 차량 센서를 이용한 교차 진입 판단지원 (Inter-

section Decision Support)과 교차로 충돌 방지 시스

템(CICAS)을 연구하고 있다. 또한 유럽에 PReVENT

는 비디오와 24~60GHz UWB를 이용하여 차량의 위

치를 사용자에게 통지하여 교차로 차량충돌을 미리 

예측하는 시스템을 연구하고 있다[14]. 국내 ETRI는 

대전시청과 공동으로 도로 측정기반의 USN 기술을 

USN기반 교통안전지원시스템 시범사업에 적용하여 

2008년도부터 과속감지 시스템이 운용되고 있다. 

그 밖에도 전장비와 차량기술의 융합 연구로 유럽

의 SENSATION 프로젝트와 같이 졸음의 생리 상태 

인식이 가능한 센서 개발을 연구 중에 있다[14-17].  

차량 무선 네트워크를 이용하여 외부 교통 시스템과 

연동을 통한 교통사고 방지에 목적을 둔다. 일본은 운

전자의 부담 경감과 안정성 확보를 목적으로 고속도

로 및 차량에 근거리 통신 시스템, 도로 감지 센서를 

장착하고, 기존의 교통 기술과 연동하여 주행 지원 시

스템(AHS, Advanced Cruise-Assist Highway System)
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그림 1. USN과 ITS 시스템의 서비스 시나리오
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그림 2. USN과 ITS 네트워크 연동 구조

을 구축하고 있다. 

USN을 차량네트워크와 결합은 저렴한 유지, 구축

비용으로 현재 서비스 중인 TPEG 서비스 보다 빠른 

시간에 그 지역에 교차로 상황을 제공할 수 있으며, 

이를 통해 실시간 교통 예측(Real Time Traffic 

Forecasting)이 가능하다. 본 연구와 같이 도로 환경 

측정 정보를 교토센터 및 도로 기지국 연동으로 근처

의 보행자와 이웃한 운전자에게 IP 기반 서비스를 제

공할 수 있다.

2.2 서비스 시나리오

[2-4], [14-18] 연구에서 센서 네트워크와 근거리 

DSRC 연동 기술을 그림 1에 서비스 시나리오로 나타

내었다. 중앙 분리대가 없는 급커브 구간에서 진입 차

량 정보 확보와 중앙선 침범으로 발생하는 사고를 방

지하기 위해 주행 중인 차량에게 반대 측 차량 진입 

정보 및 교통사고 위험을 제공하는 시스템이다.

1) 각 영역의 측정 노드는 본 연구와 같이 결빙 센

서가 될 수 있으며, 그 밖에 차량 속도를 측정을 

위한 레이더나 루프 센서가 장착될 수 있다.

2) B),C) 영역의 코디네이터는 도로에 가설된 

A),E)에 설치된 노드로부터 차량 속도 및 도로 

재빙 정보를 수신하여 RSU에게 전달한다. 

3) RSU는 OBU로부터 동기화를 위해 주기적으로 

GPS 정보를 수신하기 때문에 OBU의 가속도 

정보를 알 수 있다. B), C) 코디네이터로부터 결

빙 및 차량 속도 정보를 수신하고 이 정보를 수

신된 GPS 정보와 속도 정보를 비교한다. 

4) 차량간 추돌 위험이나 결빙으로 사고가 예상되

면 RSU는 OBU에게 방송(Broadcast)으로 사고 

위험정보를 전송한다.

5) 해당 차량 및 다른 영역의 차량도 방송정보를 

수집하여 운전자에게 알린다. 운전자는 발생 가능

한 추돌 사고 및 미끄럼 사고를 예방할 수 있다. 

이와 같이 센서 네트워크의 역할은 RSU 서비스에

서 네트워크 확정성을 이용한 USN 구축은 온도, 습

도, 제빙 정보 등의 부가적 정보로 차량 사고에 대응

할 수 있다. 또한 RSU 서비스 범위 영역에서 일부 벗

어난 지역도 USN을 이용하여 제공할 수 있으며, 이러

한 예는 ‘USN기반 교통안전지원시스템 시범사업’에

서 찾을 수 있다.

Ⅲ. USN과 차량네트워크와의 연동 구조

3.1 네트워크의 연동 구조

제안된 네트워크 및 플랫폼은 그림 2와 같이 세 개

의 계층으로 구성된다. 첫 번째 USN 정보 수집 계층

은 도로 및 주변 환경 정보를 RSU와 연동한 코디네

이터로 수집한다. 또한 두 번째는 정보 수집 전달 계

층으로 몇 개의 클러스터로 구성된 USN 도로정보를 

RSU에서 수집, 분류하고, IP기반으로 전환하여 상위

계층인 MC(Macro Center)로 전달하거나 긴급 및 보

행자 및 운전자의 안전이 요구되면 비콘(Beacon)으로 

변경하여 OBU에 제공한다. 시스템 확장으로 기존 교

통 통제 시스템인 신호등(signal lamp)이나 보행자 신

호기(pedestrian signal flag)와도 연동 될 수 있다. 세 

번째 계층은 MC/MM (Macro cell Manager)으로써 

www.dbpia.co.kr
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프레임
속성

값 데이터 길이
(Byte)

속성

Sync 0xFF0F 2 동기 프레임

Start 0x7E 1 프래임 시작

Length 0x01-FF 1 프레임 길이

Sensor 0x01-FF 1 측정 센서수 

Direction 0x01 1 데이터 전달방식

RSU ID 6 RSU ID MAC or IP

Data 
Payload 5

온도 / 습도 /
안개 / 결빙 / CO2

CRC 2 무결성 보장(16bit)  

End 0x7E 1 프레임 끝

표 1. 도로 환경 노드에 프레임 구조

그림 3. RSU의 RWIS 연동 구조

RSU로부터 수집된 정보를 가공하고 이것을 응용계층

을 통해 제공한다. 최종적으로는 교통관제 센터

(Traffic Vertical Center)로 전달하는 역할을 한다.

그림 3은 USN과 연동한 RSU의 RWIS 소프트웨

어 블록을 나타내었다. RWIS는 수집된 환경 정보를 

RSU에서 처리하는 영역과 MC/MM에서 응용 프로그

램으로 나타내는 영역으로 구분된다. RSU에서는 도

로 환경정보를 수집하여, 수집 정보에 대한 데이터의 

정확성과 가용성을 판별하는 상태 분석을 한다. 

2장에 설명한 것 같이 사용자 안전과 다양한 서비

스 제공을 위해 온도, 습도, 제빙 등 다양한 도로 환경 

정보에 대한 우선순위를 판별하는 작업을 한다. 만약 

OBU에 높은 우선순위 정보가 발생하면, GPS 정보로 

차량의 위치를 파악하거나 GPS에서 습득된 OBU의 

가속도 정보를 도로환경에서 수집된 가속도 정보와 

비교가 이루어진다. 

프로토콜 선택(Protocol Selection)에서 긴급, 유고 

상황에서 비콘 기반에 방송(Broadcast)이 이루어진다. 

하지만, SCH 서비스에서 일정 이상의 지연이 허용되

면 IP 기반 서비스가 제공될 수 있다[1-4, 19-20]. 지

연은 100ms내외로 [1,7,19-20]에서 표준화에서 제시

되는 CCH/SCH 주기 및 서비스 시나리오를 근거하여 

제시하였다.

미래 상태 분석(Future State Estimate)에서 차량에 

제공될 서비스가 우선순위가 낮다면, IP 기반에 서비

스가 제공되며, 자동차의 OBU나 상위 계층인 

MC/MM의 전송 여부를 판단한다. 자동차 OBU에 정

보가 제공되면, RSU는 상위 계층으로 전송한다. 그러

나 운전자에 정보 전달이 필요 없을 때는 MC/MM으

로 전송하여, MC/MM은 이 정보를 수집, 분류하여 

구간별 도로 환경 정보를 매크로 셀 내의 모든 RSU

에게 전송한다. 

그림 2와 그림 3에서 나타낸 것과 같이 MM/MC에 

적용된 RWIS는 각 RSU로부터 특정시간 이내에 수

신된 정보를 IP 기반의 다양한 플랫폼 서비스를 제공

하고, 지역별 도로 환경 정보를 수집하는 목적에서 개

발되었다. 이와 같은 구현된 응용프로그램의 동작은 4

장의 그림 8, 9에 나타내었다.

3.2 프레임 구조 및 성능 비교

시스템 구조는 앞서 설명한 시나리오 그림 1과 같

으며, CC2430을 이용한 TinyOS 플랫폼의 USN을 구

성하고 도로 정보를 수집하였다. 도로 환경 센서의 프

레임 구조는 20byte이며 표 1의 프레임 구조를 지닌다. 

코디네이터는 RSU로 전송한다. RSU로 전송되는 

총 길이는 환경정보는 40byte이며, Direction 기능이 

2byte로 확장되어 다양한 유선 인터페이스 송수신에 

대응한다. 그리고 노드들에 다양한 도로 환경 값을 처

리하기 위한 Data Payload가 34byte로 확장되어 있다. 

RSU는 두 개의 채널(Dual Channel)을 지원하는 

IEEE 802.11 기반에 5.8-5.9GHz 모뎀이다. 접근 방

식은 TDMA+CSMA/CA를 사용하며, 이는 WAVE에

서 규정하는 CCH/SCH을 부합하기 위한 기법으로 개

발하였다
[1,19-20]. 그림 3은 자동차 부품연구원에서 7,8

월 성능측정 결과로 채널당 대역폭은 35Mbps로 제한

하였다. RSU는 시속 100km/h 내외에서도 약 10Mbps

의 데이터 전송을 하며, 다수 차량에 H.263급 멀티미

디어 서비스는 어렵지만 1Mbps급 IP와 Beacon기반

의 데이터 서비스는 가능하다. RSU의 서비스 영역도 

약 1km이기 때문에 측정노드들의 전송거리 제약과 

전송 대역폭 문제를 보완하는 장점을 지닌다. 이에 대

한 모뎀의 자세한 성능 및 기술은 본 연구와 관련이 
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그림 6. 테스트 베드 네트워크 모형 

그림 3. 차량속도와 거리에 따른 전송율

적기 때문에 상세하게 다루지 않는다. 

그림 4에서 USN과 자동차 네트워크의 연동에서 

도로 및 주변 환경 정보는 전달 테스트를 하기 위해 

홉간 데이터 전송 지연 시간을 비교하였다. 고속으로 

주행하는 차량의 RSU 단위의 제공에는 홉이 증가될

수록 정보 전달에 지연, 재전송이 증가된다. 특히 경

쟁방식
[1,19-20]을 고려할 때, 한 사이클(100ms) 정보를 

OBU에 전달하는 RSU 시스템의 특징을 반영해야 한

다. 도로 환경 안전 정보를 전달하고 수집, 제공하는 

서비스에서 홉 간 데이터 전달의 지연시간을 최소로 

줄이는 것이 중요하다. 그림 4(우)의 50m/70m는 약 

30m간격으로 두 개의 홉을 가질 때 코디네이터까지

의 데이터 지연시간(Delay Time)을 측정한 것이다. 

RSU에서 코디네이터로부터 받은 값을 측정한 것으로 

최대 ±35ms의 오차1)를 지닌다. 

원 홉과 두 개의 홉(two-hop)에 대한 데이터 지연

을 비교했을 때 각각 최대 150ms와 1.4s까지 전송지

연이 발생하였다. 시내에서의 RSU거리를 500m로 가

정하면 RSU 셀당 통과시간은 3.4s 이내이며, OBU에 

도로 환경 정보를 수집, 제공 시간을 만족한다. 
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그림 4. 센서 노드의 전송 지연시간

1) RSU는 Real Time Linux를 사용하였지만, 최소 프로세스 시

간이 25ms이기 때문에 코디네이터로부터 전달받은 데이터에  

수집오차는 ±25ms가 발생 가능하며, 시리얼 데이터 송수신

에는 10ms까지 전송지연이 가능하다.

그림 5와 같이 홉 간에 전송 대역폭(Data Thought)

에서는 도로 환경을 고려했을 때 동일한 홉에서 거리

에 따른 성능차이는 없다. 하지만, 투 홉과 원 홉에서  

대역폭 차이가 일부 발생하지만 모든 프레임을 포함

한 환경정보는 30~60byte의 크기로 정보전달에 적합

하다.

그림 5. 거리에 따른 전송 대역폭

Ⅳ. 테스트 베드 구축 및 연동

테스트 베드의 네트워크 구조 및 센서네트워크와의 

연동을 설명하였다. 차량 네트워크와 센서 네트워크의 

결합 모형으로 차량 네트워크에 사용자 안전 및 서비

스 요구 사항을 반영하여 나타내었다. 본 연구에서 메

크로 셀은 범위가 넓지 않기 때문에, 교통관제센터와 

MM을 통합하였다.

4.1 테스트 네트워크의 구축 및 연동 구조

테스트 베드는 10월 10일에 구축을 시작하여, 

12~26일까지 테스트가 진행되었다.   

그림 6과 같이 USN 코디네이터 및 주변 환경 정보

를 수집하는 CO2 및 먼지, 온도 센서를 A,D,E,F의 

RSU에 설치하였다. 그리고 D영역 RSU는 온도, 먼지, 

습도, 결빙 등의 도로 정보 수집 센서와 노드 4대를 

구성하였다. 각 노드는 30분 간격으로 노드별로 코디

www.dbpia.co.kr



한국통신학회논문지 '10-03 Vol. 35 No. 3

490

그림 7. 테스트 베드 설치 및 차량단말기

그림 8. 도로정보 정보의 수집과 표출

그림 9. TVC와 MC에 수집된 도로 환경정보 7 

네이터에게 수집 데이터 전송한다. 그리고 차량 네트

워크와 RSU 영역 정보를 수집하여 이웃 매크로셀이

나 다른 RSU 영역의 차량 사용자에게 실시간으로 제

공할 수 있다. 3장에서 설명한 것 같이 도로에 부분적

인 결빙이 발생하였을 경우 상위 계층의 네트워크에 

전달하여 이를 그 지역 사용자에게 안전을 위한 서비

스로도 제공될 수 있다. 차량 또한 온도, 습도, CO2의 

다양한 센서를 TinyOS 기반의 CC2430 노드에 연동

하였다. 노변 정보에서 도로 결빙 정보는 시간에 따라

서 주기적과 비주기를 혼용하였다. 본 연구에서 사용

되는 노변 센서는 눈이나 빙판길, 응지 도로에서 빙판

에 대한 주기적인 측정이 가능하여, 이를 차량 사용자에

게 알림으로써 겨울철 교통사고를 예방효과를 지닌다.  

4.2 USN 구성 및 계층간 서비스  

그림 7은 실제 설치된 차량 단말기와 주변 환경에 

설치된 센서 노드로 나타내었다. 결빙 정보를 나타내

는 노드는 센서 부분만 바닥에 느리었다. 차량에 장착

된 센서는 차량 전원과 상관없이 별도에 배터리 전원

이 제공되었으며, 지상 주차시 복사열로 인한 차량내

부 과열이나 차량 화제에 지속적인 정보를 제공하기 

위함이다. 측정 센싱 정보는 차량에 장착된 USN 코디

네이터로 전달되며, 코디네이터는 차량 단말기에 전달

하여 차량 내부의 측정 정보를 RSU로 전달한다. 코디

네이터는 차량 단말기의 데이터 수신 응답이 없으면 이

웃 RSU에 연결된 센서 노드에 측정 정보를 전달한다.

센서 노드는 도로 가설 및 설치해야 하는 인허가 

문제로 약 2주를 진행하였다. 하지만, AA 4개

(8,000mA)로 약 3~4개월간 도로 정보 수집이 가능하

다. 환경 정보는 코디네이터에 전송되며, 코디네이터

는 시리얼이나 USB로 RSU 기지국과 연동하여 있다. 

노드마다 30분 단위로 코디네이터로 전달되고 코디네

이터는 6개의 측정 노드로부터 5분 단위로 데이터를 

수집하여 전달하게 된다. RSU는 RWIS 룰에 의해 

MC로 수집 가공된 환경 데이터를 전달하거나 OBU

에게 전송한다. RSU는 5분 단위로 전달하지만, MC

는 1분 단위로 각 RSU부터 수신된 데이터가 갱신되

게 된다. 즉 차량 단말기 사용자는 최대 30분에서 최

소 1분 내에 측정된 요구 지역의 환경, 도로정보를 수

신하여 제공된다.  

MC에서 수집된 정보 노변 및 환경 정보는 RWIS

에 의해 그림 8과 같이 차량단말기에 전달될 수 있으

며, MC의 정보는 그림 8(우)과 같이 콘솔 데이터로 

수집된다. MC의 데이터 처리 영역은 단위 매크로 셀 

영역이다. 단위 셀은 네트워크에서 나타낸 것과 같이 

여러 개의 RSU에 연동한 USN 노드로부터 수집된 정

보를 수집 및 에러처리를 담당하여, 상위 MM으로 전

달하는 역할을 지닌다. MC는 단위 네트워크로 상가 

정보 및 IP 기반에 지역방송 서비스를 사용자에게 지

원할 수 있도록 네트워크 확장성을 지니며, RWIS는 

통합된 정보를 우선순위 별로 갱신하여 MM으로 전

송한다. MM로부터 수집된 정보를 최종단계 계층인 

교통관제 센터(Traffic Vertical Center)로 전달하게 
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된다. MM은 다수 MC의 정보를 수집, 전달하는 역할

을 하며, 네트워크에서 하이퍼셀(Hyper Cell) 영역 서

비스를 지원한다. TVC는 정보 수집을 담당하며, 메크

로 셀(Macro Cell)에 있는 모든 RSU에 수집된 환경 

데이터를 분석 표출한다.

Ⅴ. 결  론

USN을 이용하여 도로 환경 정보를 수집하고 RSU

와 연동하여 차량 및 교통 센터에 제공하는 RWIS를 

개발하고 테스트 베드를 구축하여 시연하였다. RWIS

는 노변 정보의 실시간 수집을 가공하여, 운전자의 안

전성을 보장하고, 상위 계층에 통합 응용프로그램을 

제공한다. 또한 USN과 차량 네트워크 기술 간의 융합

으로 IP 기반에 다양한 서비스를 제공할 수 있었다. 

본 시스템은 USN과 연계로 인한 네트워크 확장성에 

대한 장점뿐만 아니라, 차량 네트워크에서 요구하는 

운전자 및 보행자의 안전성을 제공할 수 있다. 또한, 

IP 기반의 OBU, MC/MM 등에 연동된 부가 서비스

로 이용자에게 실시간 도로 환경 정보를 제공하여 시

장성과 방법론에 다양한 가능성으로 제시하였다. 
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