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Ⅰ. 서  론

자동차에 포함되는 반도체수의 지속 인 증가

로 인해 차량 1 당 장착되는 시스템 온칩(SoC)

의 수가 1990년  10여 개에서 최근 30~40개로 

증가했고 BMW나 아우디의 경우 100개를 과하

고 있으며 차량구동을 한 소 트웨어도 1980년

말 2,000라인 수 에서 2001년 2,000,000라인,

2006년 4,000,000라인으로 증가함에 따라 자동차

내 자시스템의 복잡성이 증하게 되었고 이로 

인한 기술  안정성 확보가 요구되고 있다.

지능형 차량에서 요구되는 다수의 ECU를 일

일로 연결하는 결선방식은 ECU가 늘어남에 따라 

많은 문제 을 일으키고 있다. 최근에는 차량 

자 시스템에 통신 네트워크를 목시킨 차량 내 

네트워크(In-Vehicle Networking, IVN)가 활발하

게 연구되고 있다[1]. 뿐만아니라, 지능형 자동차

에 용되는 자 제어식 안정성 로그램이나 

순항제어시스템과 같은 첨단 안 시스템에 한 

심도 증가되고 있다. 특히, 이러한 첨단 안  

시스템이 증가함에 따라 ECU가 독립 으로 태스

크를 수행하고 네트워크를 통하여 그 정보를 공

유하는 방식인 분산형 시스템에 한 연구도 

요하게 다루어지고 있다[1,2,3].

본 논문에서는 지능형 자동차의 분산제어 네트

워크에 용할 수 있는 FlexRay 모듈을 개발하고 

동작을 시험하고 CAN 메시지를 FlexRay 네트워

크로 송하는 방법을 제안한다.

Ⅱ. FlexRay 개요

FlexRay는 2채 을 지원하면 기본 으로 64개

의 통신사이클 단 로 시분할 송을 한다. 통신

사이클 내에는 정  세그멘트(static segment), 동

 세그멘트(dynamic segment), 심볼 도우
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(symbol window), NIT(network idle time)로 4개

의 세그멘트로 구분된다. 정  세그멘트는 각 노

드에서 1 개 는 그 이상의 슬롯을 가져야 한다.

1개의 슬롯에 1 임을 포함한다. 두 개의 노드

가 다른 채 에서 슬롯을 공유할 수 있다. 정  

세그멘트의 모든 슬롯과 임은 같은 크기를 

가진다. FlexRay의 기본 인 송 방식이 이 정  

세그멘트를 통한 것이다. 동  세그멘트는 미니 

슬롯(mini slot)으로 구성되며 임의 길이 다른 

길이를 가지고 우선권을 갖는다. 우선권이 낮은 

경우에는 1 주기의 통신 사이클 동안 송을 하

지 못할 수도 있다.

Ⅲ. FlexRay 모듈 구

본 논문에서는 수송기계 특히, 차량에서의 

FlexRay 백본을 기 으로 FlexRay 노드와 LIN,

CAN의 메시지를 FlexRay 메시지로 변환 송하

기 한 FlexRay 게이트 웨이 기능을 할 수 있는 

FlexRay 모듈을 구 하 다.

그림 3은 FlexRay 노드의 구성요소를 나타내

고 있다. FlexRay 노드는 일밙 으로 응용 ECU,

CHI(controller host interface), 로토콜 엔진, 버

스 드라이 로 구성된다. 선택사양으로 버스 가디

언(Bus Guardian)이 있다. 응용 ECU는 제어 혹

은 센싱처리를 하고 CHI는 FlexRAy CHI는 ECU

와 메모리를 공유하며 로토콜 엔진과의 데이터

를 송수신처리를 한다. 로토콜 엔진이 실질 인 

FlexRay 데이터 송수신 처리를 한다. 엔진 로토

콜에서는 송신, 수신 신호를 버스 드라이 로 

송한다. 버스 드라이 는 FlexRay 요구를 만족하

는 기 인 신호로 변환하여 송한다. 선택 인 

버스 가디언은 특정 노드가 정해진 슬롯이 아닌 

구간에 데이터 송함으로써 발생할 수 있는 네

트워크의 장애를 방지하기 한 것이다[4].

개발한 FlexRay 모듈은 그림 2와 같다. 통신은 

FlexRay 2채 (5, 6번), CAN 통신 포트(8번), LIN

통신 포트(7번), USB 직렬통신(4번)을 지원한다.

FlexRay는 기본 으로 2채  A, B를 지원한다.

CAN 통신은 표  MSCAN을 지원한다. LIN 표

 통신을 지원하고, PC 모니터링을 하여 USB

포트가 내장되어 있다.

FlexRay 메시지 송수신을 확인하기 하여 그

림 2와 같이 구성하 다. FlexRay 메시지 송수신

을 CAN 포트를 통하여 모니터링할 수 있도록 네

트워크를 구성하 다. 모니터링은 National

Instrument의 PXI 시스템의 CAN 포트를 이용하

여 모니터링하고 USB를 이용하여 LabVIEW응용 

로그램을 제작하여 모니터링하 다. FlexRay는 

10Mbit/s의 속도로 임을 송수하며, CAN통신

은 500Kbit/s의 속도로 송수신하게 설정되어있다.

그림 2. 개발한 FlexRay 모듈

Ⅳ. 결론

본 논문에서는 16비트 마이크로콘트롤러를 이

용하여 FlexRay 모듈을 구 하 다. 구 한 

FlexRay 모듈은 자동차 내부 네트워크의 게이트

웨이 역할을 할 수 있도록 LIN, CAN, FlexRay를 

지원하며, PC와 연동하여 모니터링할 수 있도록 

USB를 지원한다. CAN 메시지를 FlexRay 메시지

로 변환 송하기 하여 동 세그멘트에 할당하

는 방안을 제시하 다.
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그림 1. FlexRay 노드 구성 


