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SILS 환경에서의 측면 충돌 방지시스템 개발
Development of vehicle side collision avoidance system with SILS
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1. 서론

일반적으로 차량의 사각지대를 차체 측면을 기

준으로 13°~45°영역으로 정의된다.1

현재 자동차에 장착되고 있는 차량 사각지대 

감지 기술은 카메라를 사용하여 사각지대의 움직

이는 물체를 감지하는 시스템2 과 초음파와 레이더

를 이용하여 차량주위 전체에서 물체를 감지하는 

기술3, 그리고 본 논문에서 연구한 적외선 센서를 

사용하여 사각지대를 감지하는 시스템이 있다. 4 
본 논문에서 개발한 차량 사각지대 감지 시스템

은 적외선 센서의 감도를 높이기 위하여 적외선 

신호를 반송 주파수(CRF: Carrier Frequency)와 적

외선 센서의 중심 주파수(CTF: Center Frequency)를 

혼합한 혼합 주파수로 구성하여 신호의 감도와 

특성을 향상시켰다.  수신부는 발신부에서 발사된 

적외선의 주파수 대역에 해당하는 주파수 파장영

역(λ)의 적외선만을 감지할 수 있도록 설계하여 

기타 광원에 의한 잡음에 강건하도록 설계하였다.
또한 본 논문에서는 제시된 BSDS의 사양과 구성

을 바탕으로 SILS 환경을 구축하였다. 제안된 SILS 
환경은 PreScan과 Matlab/simulink 부분으로 구성

되는데, PreScan을 이용하여 도로의 환경을 구축하

였고 Matlab/simulink를 사용하여 경고로직을 구성

하였다.

2. 시스템 구성

2.1 발신부 구성

발신부는 적외선을 발신하는 제어부가 가장 중

요한 기능을 수행하며 이를 기초로 제어회로를 

구성하였다. 적외선 발신부는 MICOM과 16MHz 
발진기를 이용하여  56kHz의 반송 주파수와 2kHz
의 중심 주파수를 혼합한 혼합 펄스 신호를 생성하

였다. 여기서 혼합된 시스템 고유의 펄스신호를 

스위칭하여 940nm 적외선 파장을 가지는 적외선 

LED를 구동하도록 설계하여 전력 소모량을 최소

화시킬 수 있었으며 햇빛 또는 야간의 전조등에 

의한 오작동과 잡음의 영향을 줄일 수 있었다. 
발신부 회로의 구성은 펄스 발생부, 스위칭부 

그리고 적외선 LED로 되어 있으며 PIC16F873를 

이용하여 혼합 펄스를 생성하였다. 

2.2 수신부 구성

설계한 사각지대 감지시스템의 수신부는 시스

템의 적외선 특성을 결정하는 CRF와 CTF의 혼합 

펄스에 의해 구동된 적외선이 수신부에 입력되면 

CRF는 전치 증폭기에 의하여 제거된다. 따라서 

다른 광원이 입력되어도 센서가 반응하지 않으므

로 순수 CTF만이 물체감지 여부판단에 사용되게 

된다. 즉, 사각지대내의 물체 유무를 판단하는 

MICOM의 수신신호 입력단에는 ‘HIGH’ 신호가 

입력되어서 물체가 없음을 인식하고 경보신호로

서 ‘LOW’ 신호를 출력하므로 운전자에게 사각지

대 내 물체가 존재하지 않음을 알려준다.

3. 시뮬레이션 방법 및 조건

SILS의 구축을 위하여 국제 ISO의 기준에 맞게 

BSDS의 시뮬레이션을 수행하였으며, PreScan프
로그램을 사용하여 시험에 요구되는 성능평가 기

준에 맞는 도로의 환경을 구축하였고 사람이 인지 

할 수 있는 경보를 주기 위하여 Matlab/simulink 
기반의 경고로직을 구성하였다.

시뮬레이션 차량의 재원은 전장 4.425m 전폭 

1.86m, 전고 1.314m로 설정하였고 적외선 센서의 

화각은 수평각 25°, 수직각 10°로 설정하여 시험을 

수행하였다.
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4. 성능검증을 위한 실험

4.1 센서의 특성 및 성능검증

센서에 대한 성능 검증 실험은 센서가 정지하고 

있는 검출대상 차량의 표면과 수직으로 배치된 

상태에서 센서의 최대성능을 파악하기 위한 실험

을 수행하였다.
실험은 Table 1와 같이 주간과 야간으로 나누어 

실시하였다. 대상차량의 색상도 흰색과 검정색으

로 나누어 실험을 실시하였다. 실험 결과 주간보다

는 야간에 검출거리가 증가하였으며 또한 검정색

보다는 반사율이 높은  흰색에서 최대 13.7m 이상

까지 검출거리가 증가함을 알 수 있다.

Table 1 Experiment of single channel sensor
time

color
detecting distance(m)

day night
white 13.2 13.7
black 10 10.3

4.2 실차 주행성능 평가

2-1채널 센서에 대한 주행 중 성능 실험을 위하여 

개발한 시스템을 실제 차량에 장착하였으며, 차량

감지여부는 경보용 LED와 스피커를 통하여 운전

자가 인식 할 수 있도록 하였다. 각 채널의 적외선의 

광량은 주행상황에서 발신부 회로의 가변저항을 

통하여 조절할 수 있도록 설계하였다.

5. 실험결과 및 고찰

BSDS의 성능검증을 위한 대상차량과의 상대속

도를 1m/s 주행상황 시뮬레이션 결과, 센서 인식거

리 약 11m지점에서 대상차량 인식을 시작하여 약 

14초간 인식함을 확인 하였다.
또한 시각경보는 차량을 인식하는 11m 지점에

서 발생하였고 청각경보의 차간거리 약 6m지점에

서 작동하는 것을 확인 할 수 있었다.

Table 2 Detecting results various vehicle(60km,80km)

Detecting 
Distance(m)

Relative V 
60kph

Relative V 
80kph

yellow 11 ◯◯◯ ◯◯◯

red 11.5 ◯◯◯ ◯◯◯

black 10 ◯◯◯ ◯◯◯

(a) 2-1 channel sensor detecting result (Day)

Detecting 
Distance(m)

Relative V 
60kph

Relative V 
80kph

yellow 11.3 ◯◯◯ ◯◯◯

red 11.7 ◯◯◯ ◯◯◯

black 10.2 ◯◯◯ ◯◯◯

(b) 2-1 channel sensor detecting result (Night)
*◯ : detect

실차실험결과 Table 2은 차량의 상대속도에 따

른 센서의 감지능력 결과를 나타낸 것이다. 결과에

서 알 수 있듯이 밝은 색상에서는 차종에 상관없이 

센서의 검출성능이 매우 높게 나타났으며, 태양광

의 양향이 없는 야간에서 높은 감지능력을 나타냈

다. 아울러 적외선에 대해 상대적으로 반사율이 

높은 백색 대상체의 감지성능이 높게 나타났다.

5. 결론

본 연구에서 개발한 적외선 센서 기반의 차량 

사각지대를 감지하는 시스템 적용을 실험적 방법

으로 규명하였다. 
실차 실험에서는 주, 야간의 다광원 잡음에 강인

한 센서의 설계로써 검출성능이 높은 시스템의 

구축을 확인할 수 있었다. 또한 차량의 형상에 따른 

반사면의 영향을 성능검증을 수행한 결과 상용화

의 가능성도 확인할 수 있었다. 
향후에는 조향각 센서 신호로부터의 운전자의 

차선변경 판단 알고리즘에 대한 연구와 센서 장착 

차량이 2차선 주행상황을 기준으로 가드레일 등 

무위험 요소의 선별적 인식 알고리즘에 관한 연구

를 진행하고자 한다. 
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