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요   약

본 논문은 차량 내 AVN(Audio Video Navigation)에서 차량정보 분석과 제스처 인식이 가능한 소프트웨어 구

조를 설계하고 구현 방법을 서술한다. 설계된 소프트웨어는 차량정보 분석을 위해 CAN(Controller Area Network) 

통신 데이터 분석 모듈을 구현하여 차량의 주행 상태를 분석했다. AVN 소프트웨어는 분석된 정보를 웨어러블 디

바이스의 제스처 정보와 융합토록 했다. 도출된 융합정보는 운전자의 명령 수행 단계로 매칭하고 서비스를 지원하

는데 사용됐다. 설계된 AVN 소프트웨어는 기성 제품과 유사한 환경의 HW 플랫폼 상에 구현되어 차량 주행 상

황과 동일하게 모사된 상황에서의 차량정보분석, 제스처 인식 수행 등의 기능을 지원함을 확인했다.

Key Words : Audio Video Navigation(AVN), Vehicle information, Controller Area Network(CAN), Wearable 

device, Gesture recognition

ABSTRACT

This paper describes the development of AVN(Audio Video Navigation) software for vehicle information 

analysis and gesture recognition. The module that examine the CAN(Controller Area Network) data of vehicle in 

the designed software analyzes the driving state. Using classified information, the AVN software converge vehicle 

information and hand gesture information. As the result, the derived data is used to match the service step and 

to perform the service. The designed AVN software was implemented in HW platform that common used in 

vehicles. And we confirmed the operation of vehicle analysing module and gesture recognition in a simulated 

environment that is similar with real world.
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Ⅰ. 연구배경

최근 차량 내 인포테인먼트 시스템이 급속도로 증

가함에 따라 보다 편리하며 첨단 기능을 갖춘 지능형 

차량 시스템들이 등장하고 있다. 다양한 차량 시스템

들 중에서 주행 정보와 관련된 정보를 이용한 시스템

들은 차량 주행에 있어 중요한 시스템이라 할 수 있다
[1,2]. 차량 주행 정보는 차량에서 사용하는 전장장치들 
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그림 1. AVN 플랫폼 구조
Fig. 1. Structure of AVN platform

사이에서 정보교환을 필요로 하며 이에 따라 효율적

인 통신 환경을 제공하는 CAN(Controller Area 

Network)이 등장하게 되었다. CAN은 현재 대부분의 

차량에서 사용하는 프로토콜이며 CAN은 

ECU(Electronic Control nit) 장치들의 정보교환에 유

용하게 사용 된다
[3]. 또한 차량 사용자들은 

AVN(Audio Video Navigation)을 통하여 네비게이션 

기능 외에 다양한 멀티미디어 콘텐츠를 사용한다. 

최근에는 AVN의 다양한 서비스를 사용자의 음성

인식이나 에어 제스처를 통하여 이용할 수 있는 차량 

보급이 점차 늘어나고 있다. 음성인식 방식은 주행에 

방해요소가 적기 때문에 편의성은 높일 수 있지만 차

량 내·외부에서 발생 가능한 여러 노이즈로 인해 음성

인식의 정확도가 떨어질 수 있는 단점이 있다
[4].

차량 내 제스처 기능 방식의 대부분은 카메라 기반

의 방식을 사용하고 있다. 그러나 카메라 기반의 제스

처 방식을 사용하는 차량의 모델은 개발 비용이 높고, 

외부 조건에 의한 빛의 반사량, 빛의 번짐 등으로 인

한 카메라 인식 오류의 단점이 있다. 또한 제스처 인

식 영역이 지정되어있어 사용자는 지정된 영역에서 

제스처 인식을 수행해야 하는 단점이 있다
[5]. 카메라

를 이용한 에어 제스처 방식은 관련 연구에서 이용자

에 따라 약 80%대의 인식률을 보이고 있다
[6].

본 연구에서는 카메라 기반 방식의 제스처 인식의 

단점을 보완한 웨어러블 디바이스를 사용한 제스처 

인식 방법을 사용한다. 사용자 주변 환경의 영향과 제

스처 위치 관계없이 동작 인식되어 차량 응용 시스템

을 사용할 수 있어야 한다. 본 논문에서는 차량정보 

분석과 웨어러블 디바이스를 사용하여 제스처 인식이 

가능한 차량용 AVN 소프트웨어를 구현한다. 차량정

보 분석을 위하여 CAN 통신 분석 모듈 구현과, 웨어

러블 디바이스를 이용한 제스처 정보를 융합한다. 본 

논문에서 구현된 AVN 소프트웨어는 주행 정보의 변

화에 따라 제스처 인식을 제한하는데, 제스처 인식을 

항상 가능하게 유지하지 않는 이유는 주행 중 운전자

의 집중도를 떨어뜨릴 가능성이 존재하고, 차량의 움

직임으로 인한 잘못된 제스처 인식을 수행할 가능성

이 매우 높기 때문이다. 

본 논문의 구성은 2장에서 구현하는 AVN 소프트

웨어의 구조와 설계를 설명하고 3장에서는 2장에서 

설명한 AVN 소프트웨어의 설계의 구현 환경과 동작

에 대해서 설명한다. 마지막으로 4장에서는 구현 시스

템의 결론에 대하여 설명함으로 본 논문을 마친다.

Ⅱ. AVN 소프트웨어 구조 및 설계

이 장에서는 구현된 AVN 소프트웨어의 전체 시스

템 구조를 설명한다. 구현된 AVN 소프트웨어는 차량 

내 동작하는 AVN의 동작을 모사한 소프트웨어 플랫

폼이다. 특히 사용자 서비스 지원을 위해서 웨어러블 

밴드와 연동하여 제스처 인식 기능을 탑재한다. 제스

처 인식 기능과 차량에서 발생하는 운전정보를 융합

한 차량 정보와 제스처 정보를 융합해 부가 기능을 사

용자에게 제공한다. 

구현하는 AVN 소프트웨어는 차량 주행정보와 제

스처 데이터의 분석 및 제어의 기능이 주요 기능이다. 

따라서 구현된 본 시스템은 크게 두 분류의 핵심 입력 

모듈 인터페이스를 갖는다. 차량 발생 정보를 수집하

기 위한 CAN 수신 모듈과 제스처 정보 수집을 위한 

제스처 인식 모듈이다. AVN 소프트웨어는 설명된 두 

모듈의 데이터를 분석하여 현재 차량정보 상태를 파

악 한 뒤 각 단계별로 제스처 기능이 제한되도록 하였

다. CAN 수신 모듈에서 분석된 차량 정보는 웨어러

블 밴드에서 발생한 제스처 인식 수행 여부를 결정하

기 위해 이용된다. 이어지는 절에서 본 AVN 소프트

웨어의 전체 시스템, CAN 수신 모듈, 제스처 인식 모

듈에 대해 순서대로 설명한다.

2.1 전체 시스템 구조

차량정보 분석과 제스처 인식을 위한 AVN 소프트

웨어의 전제 시스템 구조는 그림 1과 같다. AVN 소

프트웨어의 플랫폼은 크게 세 가지 모듈로 구성되어 

있다. 

AVN 플랫폼은 제스처 인식을 위하여 웨어러블 디

바이스와 블루투스 방식으로 진행되기 때문에 블루투

스 라이브러리를 사용하였다. 또, 웨어러블 디바이스

의 센싱 데이터를 해석 하는 제스처 라이브러리와 차

량 정보 분석을 위하여 CAN 데이터 수신을 위한 라

이브러리로 이루어진다.
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그림 3. CAN 데이터 수신구조
Fig. 3. CAN data reception structure

그림 4. CAN 송신 데이터
Fig. 4. CAN transmission data

그림 5. 웨어러블 디바이스 플랫폼
Fig. 5. Wearable device platform

그림 2. 전체 시스템 디자인
Fig. 2. Full system design

AVN 소프트웨어는 세 가지 모듈의 기능을 처리한

다. 전체 시스템은 그림 2에 나타나있다. 차량용 AVN 

소프트웨어는 CANoe에서 실제 차량 정보를 보내게 

되면, 전달 받은 데이터를 해석 및 분석한다. 동시에 

제스처 기능을 사용할 수 있도록 제스처의 센싱 데이

터를 블루투스 통신을 이용하여 수집하여 사용자에게 

차량 주행 상태에 따라 제스처의 사용 유무를 전달 및 

제어한다.

2.2 CAN 모듈

CAN 데이터 송신을 위한 모듈은 차량정보 분석을 

위해 ECU 테스트를 생성할 수 있는 CANoe 툴을 사

용하여 통신을 진행하였다. 위 툴은 실제 차량 데이터

를 모사한 CAN 통신을 적용하여 CAN 통신 데이터 

모니터링, 저장 및 임의의 데이터 송신이 가능한 개발 

툴이다. CAN 데이터의 수신구조는 그림 3과 같다. 

그림 3의 구조는 AVN 플랫폼에 CAN 데이터를 

전달하기 위해 CAN 데이터를 생성하는 다른 PC에서 

CAN 데이터를 생성하여 전달하는 구조이다. CAN 

데이터 송신은 CAN 통신 프로토콜에 정의된 명령에 

따라 진행하였다
[7]. 

CAN 데이터는 HEX/ASCII 값으로 전달되며 송신 

데이터는 그림 4와 같다. 그림 4는 차량 주행정보 데

이터를 갖는 CAN 데이터의 송신을 보여주고 있다. 

AVN 플랫폼에서는 전달 받은 CAN 데이터를 수집/

분석하여 차량 주행정보에 따라 세 단계로 분류한다. 

AVN 소프트웨어에서는 분류 된 세 단계의 주행정보

를 이용하여 각 단계별 제스처 인식 가능 여부를 판단

하게 된다.

2.3 웨어러블 디바이스 모듈

제스처 정보를 발생하여 AVN 플랫폼으로 전달하

는 웨어러블 디바이스의 하드웨어 플랫폼은 그림 5에 

나타냈다. 

그림 5의 웨어러블 디바이스는 제스처 정보를 수집

하는 6축 센서와 블루투스 모듈이 장착되어 있다. 

MCU는 Cortex-M 시리즈인 EFM32 HG32를 이용하

여 제스처 센싱 수집과 블루투스 통신을 진행하며 센

서 값의 1차 가공이 가능하도록 했다. 핵심 모듈인 센

싱과 블루투스 통신의 보드는 그림 5에서 점선으로 

표시하였으며, 전원 공급을 위한 레퍼런스 플랫폼은 

점선 외의 부분이다. AVN 플랫폼에서 제스처 센싱 

데이터를 해석하기 위해 정형화된 데이터 프로토콜이 

필요하다. 센싱 데이터 전달 과정에서 발생하는 오류 

존재 여부와 센싱 데이터의 전송 시점을 파악해야 되

기 때문이다. 

다음 그림 6에 센싱 데이터 프레임의 구조를 나타

냈다. 정형화된 각각의 2byte 데이터들은 시작과 보내

는 센싱 데이터의 수, 제스처 센싱 데이터, 종료로 구
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그림 8. 차량용 AVN 플랫폼 HW
Fig. 8. Vehicle AVN Platform HW

그림 9. 차량 주행정보 전달
Fig. 9. Forwarding of vehicle driving information

그림 6. 센싱 데이터 프레임
Fig. 6. Sensing data frame

 

그림 7. 제스처 인식 시스템의 구성
Fig. 7. Configuration of Gesture Recognition System

분되어 있다. 그림 6의 센싱 데이터 프레임에서 시작 

비트와 종료 비트의 값이 일치하지 않는다면 센싱 데

이터 전달 시 프레임의 오류로 판단하여 수집된 데이

터 정보는 버려지게 된다.

그림 7은 제스처 인식 시스템의 구성이다. 그림 7

의 구성도는 헤드유닛 시스템에서 동작한다. 모션인식

을 위해 웨어러블 디바이스에서 발생한 센서 값의 상

호 상관관계(cross-correlation)를 계산한다. 그 다음으

로, 얻어진 상관관계 정보를 이용해 무의미한 값을 필

터링 하고 저장된 동작 DB 값과 비교하여 사용자의 

제스처를 인식하도록 구성돼있다. 설명된 알고리즘은 

웨어러블 디바이스로부터 전달받은 6축 센싱 데이터

를 이용하여 사용자의 제스처를 인식하는 방식이다
[5].

Ⅲ. 구현환경 및 동작

이 장에서는 구현 환경과 AVN 소프트웨어 동작에 

대해서 설명하겠다. 그림 8은 구현에 사용되는 차량용 

AVN 플랫폼이다.

차량용 AVN 플랫폼의 시스템은 안드로이드 기반

으로 구현하였다. 구현한 소프트웨어의 구성은 기본적

으로 차량용 AVN과 같이 터치 동작으로 진행 할 수 

있다. AVN 소프트웨어는 웨어러블 디바이스와의 동

작을 위해서는 블루투스 연결을 통하여 진행할 수 있

도록 구현하였다. 

그림 9는 CANoe툴을 이용한 차량 주행정보를 

AVN 소프트웨어로 전달을 나타낸다. 주행정보 데이

터는 차량 주행 정보에 관련된 주요 정보만 전달한다. 

주요 정보로는 현재 시동 상태, 시속, 핸들의 조향각, 

라이트 점화 상태의 정보를 전달 할 수 있다. 그림 9

에서처럼 AVN 소프트웨어는 실시간으로 차량 주행

정보를 CAN 데이터 신호를 통하여 전원공급이 되는 

동안 실시간으로 전달 받아 분석할 수 있다. 

그림 10은 AVN 소프트웨어의 동작 절차를 나타낸 

흐름도이다. 그림 10의 흐름도에 나타낸 바와 같이 차

량 주행정보를 이용하여 세단계의 차량 상태 결정 기

준에 따라 제스처 인식의 유무가 구분되어 진다. 현재 

차량 주행 정보가 1단계는 모든 제스처의 사용이 가

능하다. 2단계는 부분적 제스처만 가능한 상태이다. 3

단계는 모든 제스처가 동작하지 않는 상황이다. 이처

럼 현재 차량 주행정보에 따라 제스처 동작 여부를 구

분 짓는 이유는 특정 주행 상태에서는 제스처를 수행

하지 못하게 설정하기 위해서이다.

그림 11은 본 논문에서 구현하는 전체 시스템의 구

성 화면이다. 그림 11에서 ①은 AVN 소프트웨어의 

디스플레이 화면이며, ②는 그림 7의 AVN 플랫폼으

로 차량 주행정보와 제스처 센싱 데이터를 받아 분석 
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그림 12. 차량 주행에 따른 제스처 동작
Fig. 12. Gesture operation in accordance with the vehicle 
running

그림 10. AVN 소프트웨어 동작 절차
Fig. 10. AVN software operating procedure

 

그림 11. 전체 시스템 구성 환경
Fig. 11. System Configuration Environment

및 해석을 처리한다. ③은 차량 주행정보를 전달할 수 

있도록 Canoe툴을 이용한 툴이며, ④를 통하여 CAN 

통신으로 AVN 플랫폼에게 차량 주행정보 데이터를 

전달한다. ⑤는 그림 4에서 설명한 제스처 인식을 위

한 웨어러블 디바이스이다.

본 논문의 구현 결과를 그림 12에 나타내고 있다. 

제스처의 기능 정의는 현재 구현한 AVN에서 사용자 

제공 서비스를 이용할 때 사용되도록 정의하였다. 제

스처 동작의 직관상 판단되는 응용으로 메뉴이동, 이

전메뉴 이동, 음소거, 메뉴 선택으로 구성되었다. 실제 

BMW7 시리즈에 적용된 제스처와 유사하게 주행 중 

응용 가능한 제스처를 이용하였다
[8]. 

그림 12의 결과는 표 1의 기준에 따라서 동작하는 

제스처의 인식의 결과이다. 차량 주행정보를 이용하여 

세단계의 차량 상태 결정 기준에 따라 제스처 인식의 

유무가 구분되어 진다. 현재 차량 주행 정보가 1단계

는 엔진 시동이 걸려있으며 차량속도와 조향각의 변

화가 없는 상태이다. 1단계 상태에서는 모든 체스처의 

기능이 동작할 수 있는 단계이다. 2단계는 현재 차량

속도가 일정하지만 조향각의 변화가 ±10도 이하인 상

태이다. 2단계에서는 시계방향 회전과 반시계방향 회

전의 두 가지 제스처의 사용만 가능하다. 3단계는 현

재 차량속도가 변하고 있는 상황이며 동시에 조향각

의 변화도 변하고 있는 상황이다. 3단계에서는 모든 

제스처의 기능이 제한된다. 이처럼 현재 차량 주행정

보에 따라 제스처 동작 여부를 구분 짓는 이유는 급정

거 혹은 급발진, 급회전 같은 차량 주행상태의 급변하

는 상황에서 제스처의 센싱 데이터 값 역시 급변하기 

때문에 차량 주행 상태에 따른 제스처 유무를 구분지

어 사용자에게 제스처의 가능 혹은 불가 여부를 알려

주게 된다.

Vehicle state

Engine Speed Wheel

Step. 1
Off No change No change

On No change No change

Step. 2 On Constant speed ±10 below

Step. 3 On Change speed ±10 excess

표 1. 차량 상태 결정 기준 테이블
Table 1. Vehicle condition decision table

Ⅳ. 결론 및 향후 연구방향

본 논문에서는 차량정보 분석과 제스처 인식을 위

한 차량용 AVN 소프트웨어를 설계 및 구현하였다. 
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차량정보 분석을 위해 차량 데이터를 전송할 수 있는 

CANoe 인터페이스를 사용하여 실제 차량 주행정보

를 AVN 소프트웨어에서 분석할 수 있도록 진행하였

으며, 차량 주행정보를 이용하여 주행정보 상태에 따

라 제스처 인식 가능 여부를 판단하여 사용자에게 제

어 및 전달하는 AVN 소프트웨어를 구현하였다. 웨어

러블 디바이스를 이용한 제스처 인식을 통하여 카메

라기반의 제스처 인식 시스템의 단점을 보완하였다. 

본 논문에서 구현한 소프트웨어를 적용한다면 저가의 

임베디드 장치에서 비용적인 측면에서 효율적인 효과

를 가져 올 수 있다. 

본 구현을 통하여 향후 다양한 제스처 인식을 통하

여 참조논문 [5]의 연구결과인 80% 정도의 제스처 인

식률을 90% 이상까지 높일 예정이며, 실제 차량 탑승

을 통하여 여러 가지 차량 주행 상황 및 돌발 상황 등

에서 구현한 AVN 소프트웨어의 서비스를 적용할 수 

있도록 보완 및 적용할 예정이다. 이를 통하여 실제 

주행정보에 따른 차량 상태 결정 기준표를 작성할 예

정이다.
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