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해 외 출 장 보 고 서

1. 출장개요

  ❍ 과 제 명 : 자율주행버스 안전성과 연결성 성능평가 및 국제표준 개발(Ⅱ)(수탁)

  ❍ 출장목적 : 본 과제는 판교 제로셔틀을 실제 일반도로에서 운행하면서 정의할 수 있는 운

행 안전성과 정보연결성을 세계표준총회에 제안하고 승인받아 이를 국제 표준

화하는 것을 목표로 하고있음. 국제표준화가 되면 각국, 각 산업계에서는 자율

주행셔틀을 운행시 안전성과 연결성에 대한 표준을 따라야 함. 세계총회는 1년

에 2회 개최되는데 이번에는 미국 플로리다에서 개최되었으며, 연구진은 회원

국에게 국제표준화를 위해 연구내용과 진행과정을 설명하기 위하여 참석하였음

  ❍ 출장기간 : 2019. 4. 6(토)∼2019. 4. 13(토), 6박 8일

  ❍ 출장지역 : 미국 플로리다 

  ❍ 출 장 자 : 휴먼교통연구실 빈미영 휴먼교통연구실장, 손슬기 연구원

                (※동반참석자 : 총괄연구기관 한국교통대학교 김규옥박사, 공동연구기관 차세

대융합기술연구원 임경일박사)

  ❍ 주요일정

날짜
(요일)

출발지 도착지 방문기관 주  요  내  용

4.6

(토)
인천

미국

플로리다

9:20

10:10

12:55

14:24

○ 인천국제공항 출발(KE35)

○ 애틀란타 하츠필드잭슨 공항 도착

○ 애틀란타 하츠필드잭슨 공항 출발(KE7098)

○ 플로리다 올랜도 국제공항 도착

4.7

(일)

미국

플로리다

ISO/TC 204 회의

(Kennedy Space

Center AMF회의장)

12:50

13:00

18:00

○ Kennedy Space Center AMF회의장 도착

○ ISO/TC 204 워크샵 참석

○ ISO/TC 204 워크샵 종료

4.8

(월)

미국

플로리다

ISO/TC 204 회의

(Kennedy Space

Center AMF회의장)

08:50

09:00

18:00

○ Kennedy Space Center AMF회의장 도착

○ WG 8(Public transport/emergency) 회의참석

○ WG 8(Public transport/emergency) 회의종료

4.9

(화)

미국

플로리다

ISO/TC 204 회의

(Kennedy Space

Center AMF회의장)

08:50

09:00

18:00

○ Kennedy Space Center AMF회의장 도착

○ WG 8(Public transport/emergency) / 

   WG 17 (Nomadic Devices in ITS Systems) 

   회의참석

○ WG 8(Public transport/emergency) / 

   WG 17 (Nomadic Devices in ITS Systems) 

   회의종료

(※기존 WG14참석에서 WG17참석으로 변경됨)
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2. 출장배경 및 목적 

❍ 본 연구는 산업통상자원부 산하 한국산업기술평가관리원 공모사업 중 일환으로「국가표준기술

개발 및 보급 –국가표준기술력 향상」을 위한 국가 R&D사업임 

   - 자율주행버스 운행시스템 기반구축, 국제표준 개발, 활용·확산이 목표로 과업이 진행되는 

4년 동안 국제표준총회에서 아래와 같은 표준내용을 승인받는 것을 최종 목표로 하고 있음

     ① BRT(Bus Rapid Trasnit)운행안전과 연결성 성능평가 및 시험 기준 국제표준 개발 : 

NP승인 1건, CD승인1건, DIS승인 1건, FDIS승인1건 및 국제표준(IS)등록 1건 

     ② 자율주행버스 서비스 프레임워크 및 요구사항 국제 표준 개발 : NP승인 1건 및 CD승인 

1건

   - 국제 표준은 아래와 같이 7단계로 진행되며, 국제표준 회원(Participating Member)의 투

표의 과반수를 통과하여야만 다음단계로 진행할 수 있음

단계 상태 활동 내용

1 예비 단계 PWI(Preliminary Work Item) 사전작업 항목 준비 승인

2 제안 단계 NP(New Work Item Proposal) 신규작업 항목 제안 승인

3 준비 단계 WD(Working Drafts) 작업초안 준비 작성

4 위원회 단계 CD(Committee Drafts) 초안검토 수정 합의

5 질의 단계 DIS(Draft International Standard) 질의안 투표 수정 승인

6 승인 단계
FDIS(Final Draft International 

Standard)
최종투표 승인

7 발간 단계 IS(International Standard) 오류수정 발간

【국제표준 진행 단계】

날짜
(요일)

출발지 도착지 방문기관 주  요  내  용

4.10

(수)

미국

플로리다

ISO/TC 204 회의

(Kennedy Space

Center AMF회의장) 

및 올랜도

09:00

13:00

○ 현지 자율주행버스(BEEP) 답사

○ 현지 교통수단 및 시설답사

(※기존 WG8참석에서 현지 자율주행버스 및 교통수단

   답사로 변경됨)

4.11

(목)

미국

플로리다

ISO/TC 204 회의

(Kennedy Space

Center AMF회의장)

08:50

09:00

17:00

○ Kennedy Space Center AMF회의장 도착

○ ISO/TC 204 빅데이터 및 인공지능 워크샵 및 총회 참가

○ ISO/TC 204 빅데이터 및 인공지능 워크샵 및 총회 종료

4.12

(금)

미국

플로리다

미국

애틀란타

09:20

10:54

12:30

○ 플로리다 올랜도 국제공항 출발(KE7184)

○ 애틀란타 하츠필드잭슨 공항 도착

○ 애틀란타 하츠필드잭슨 공항 출발(KE36)

4.13

(토)

미국

아틀란타
인천공항 16:20 ○ 인천국제공항 도착
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출처 : 국가교통정보센터 지식정보센터 홈페이지(www.its.go.kr).

❍ 본 과제는 한국교통연구원, 경기연구원, 차세대융합기술원 기관이 공동으로 수행하고 있으며 

자율주행버스의 표준화를 위해 각 연도별 세부과제를 다음과 같이 수행하고 있음 

연차 보고서 주제 작성 주체 주요 내용

1차 

년도

자율주행버스 기술요소 

정의서
한국교통연구원

BIS 및 ITS와 연계한 실시간 교통·신

호정보, 실시간 센싱 및 인지 정보 등

자율주행버스 BRT 

차로운행 시나리오

(Use Case)

경기연구원

자율주행버스의 버스전용차로 혹은 일반

차로에서의 운행 계획과 운영 시나리오, 

자료 수집 계획 등

자율주행 서비스 프레임 

워크 및 요구사항

차세대융합기술

연구원

자율주행서비스 정의 및 프레임워크 개

념 정립 등

2차 

년도

자율주행버스 국제표준 

성과분석
한국교통연구원

자율주행버스 운행안전성과 연결성 표준 

추진 상황과 기술 분석 등 

자율주행버스 적용 및 

확산
경기연구원 자율주행 실증 단지 시험운행 적용 등

자율주행버스 시험 평가 

항목

차세대융합기술

연구원

자율주행버스 안전성 평가 방법과 항목, 

실증 데이터 분석 등

3차 

년도

자율주행버스 국제표준 

성과 분석
한국교통연구원

자율주행버스 운행안전성과 연결성 표준 

추진 상황과 기술 분석, 국제 사례와 국

내사례 비교분석, 국내 실증 분석과 국

제 협력 등  

자율주행버스 차로운행 

평가
경기연구원

자율주행 버스 안전성과 연결성 성능 평

가 및 시나리오 표준 위한 시나리오 평

가

자율주행버스 시험 평가 
차세대융합기술

연구원

자율주행 버스 운행 평가 기준 및 평가 

항목 검증, 자율주행버스 프레임워크 및 

요구사항 검증

4차 

년도

자율주행버스 국제표준 

성과 분석
한국교통연구원

자율주행버스 운행 안전성 및 연결성, 

자율주행버스 프레임워크 및 요구사항 

국제 표준 완료

자율주행버스 차로운행 

방법과 절차

경기연구원/

차세대융합기술

연구원

자율주행버스 안전성 평가 방법, 시험 

및 평가 절차 마련

기술표준 확산 계획 한국교통연구원 국제 표준 적용 전략과 성과

【연구내용 및 기관별 역할분담 요약】

출처 : 산업통상자원부(2018), ‘자율주행버스 안전성과 연결성 성능평가 및 시험 국제표준 개발’사업계획서, p.31.
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❍ 해외출장 목적은 첫째, 본 연구내용 중에 국제표준화 활동을 하여 연구목표를 달성하기 위함

이며, 둘째 세계표준총회에 참석하여 제로셔틀 운행안전성과 정보연결성에 대한 내용을 회원

국 대표참가자들에게 설명하고 이를 검증받아 국제표준으로 승인받기 위한 것임

 

구분 주요내용
추  진  일  정 (월)

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

표준

제안

/

제정

- 자율주행버스  안전성과 연결성 성능

평가 및 시험국제표준 NP 승인

- 자율주행버스 서비스 프레임 워크 및 

요구사항 국제표준안 기고문 발표 및 

PWI 승인 1건

- 자율주행버스  안전성과 연결성 성능

평가 및 시험국제표준 WD 초안 작성 

추진

국제

표준화

활동

- ISO/TC 204 WG8와  연계한 “자

율주행 버스 국제 워크숍” 개최

- Sub Group 운영

- ISO TC 204 WG8 국제표준회의 참석

기반

구축

- 자율주행버스 안전성과 연결성 성능

평가 및 시험 국내 워크숍/세미나 개

최 

- 자율주행버스 산업계 네트워크 운영

- 자율주행버스 안전성/연결성 성능평

가 및 시험 표준기술위원회 운영

보급․
확산

- 자율주행버스 안전성과 연결성 성능

평가 및 시험 국제표준 성과 분석 

출처 : 산업통상자원부(2018), ‘자율주행버스 안전성과 연결성 성능평가 및 시험 국제표준 개발’사업계획서, p.38.

【2차년도(2019년) 주요사업일정】
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3. 출장 주요내용 및 결과 

(1) ISO/TC 204 개요 

❍ 국제표준 중 지능형교통체계의 표준화를 담당하는 총회는 ISO/TC 204(International 

Organization for Standardization/Technical Committee 204)에서 진행하고 있으며 1992

년 설립되었고 매년 2회 개최하는데 이번 2019년 봄 총회(제53회)는 미국 플로리다에서 개최

되었음.

   - 개최 기간 : 2019.4.7.~2019.4.12. (6일간)

   - 개최 장소 : 미국 플로리다 Kenney Space Center AMF회의장

   - 표준 내용 : 지능형 교통체계(Intelligent Transport System)와 관련된 정보, 통신망 기

술, 대중교통, 교통관리, 긴급자동차 등의 표준을 담당하고 있음

   - 표준 안건 : 지금까지 제안된 표준은 총 258개이며, 현재 90개의 표준이 진행되고 있음 

   - 회원 구성 : 세계표준총회는 P회원(Participating Member, 정회원)과 O회원(Observing 

Member)으로 구성됨. P회원은 발언권과 투표권을 가지고 있으며, O회원

은 참관인 자격을 갖는 회원을 의미함. 본 과제에서 한국교통연구원은 정회

원자격, 경기연구원과 차세대융합기술연구원은 참관회원자격으로 참석함 

   - 조직 구성 : 총회는 워킹그룹(WG, Working Group)이 18개 운영 중에 있으며, 본 과제는 

워킹그룹8에서 진행되고 있음. 워킹그룹8은 버스 등 대중교통과 긴급차량에 대

한 표준화가 담당임

Working Group 주요 논의 내용 위원장

WG1 아키텍쳐 미국

WG3 ITS 데이터베이스 기술 일본

WG4 차량 및 장비 자동인식 노르웨이

WG5 전자지불 스웨덴

WG7 화물차량 관리 캐나다

WG8 대중교통/긴급차량 미국

WG9 통합 교통 정보의 관리 및 제어 호주

WG10 여행자 정보 체계 영국

WG14 차량 경고 및 제어 시스템 일본

WG16 정보통신 미국

WG17 지능형 교통체계 내 휴대용 장치 대한민국

WG18 협력형 체계 네덜란드

【ISO TC 204의 Working Group】

    출처 : 국가교통정보센터 지식정보센터 홈페이지(www.its.go.kr).
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(2) 2일차(4.7(일)) : ISO/TC 204 워크샵 참석

❍ ISO/TC 204 개회 첫날에는 V2X와 ITS모빌리티에 대해 주제발표를 하고 토론하는 워크샵이 

개최되었음 

① Infrastructure and V2X Mapping Needs Assessment and Development Support(발표

자 : Valerie Shuman)

- 자율주행차가 도로네트워크에서 주행시 위치와 상태를 파악하는 것이 안전측면에서 가장 

중요한데 이를 지원하기 위한 개발 소프트웨어 사례를 발표하였음 

- 도로네트워크에서 자율주행차의 위치와 상태를 파악하는 기능은 매우 높은 수준의 데이

터 정확도, 정밀도가 요구되며, 사용자를 위하여 실시간 주행환경을 체계적으로 설명할 

수 있어야 함

- 이를 위해서는 내용을 기술하기 위한 명확한 표준, 네비게이션을 탐색하는 방법에 대한 

기존 및 새로운 표준, 국가차원에서의 지원이 필요할 것임

② C-ITS Mobility Innovation and deployment in Europe (발표자 : Peter Schmitting)

- 유럽 C-ITS Mobility사례를 발표하였는데 데이터 접근 및 공유를 기반으로 C-ITS서비

스가 차량용 애플리케이션 및 양방향 인프라 통신을 지원할 수 있게 도와주는 기능을 소

개하였음

- 또한 이는 표준화된 테스트 및 검증을 통해 시스템 전반의 상호운용성을 보장하며, 

C-ITS의 잇점을 입증함

- INTERCOR사에서는 TESTFEST라는 애플리케이션을 개발하였으며 이 앱은 운전 중 차

량 테스트결과에 대한 즉각적인 입력이 가능하며, 테스트센터에서 테스트 실행을 모니터

링하고, 테스트결과에 쉽게 접근할 수 있음

【워크샵 현장사진】
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(3) 3일차(4.8(월)) : ISO/TC204 WG8(Public transport/emergency) 참석

❍ WG(Working Group)8은 대중교통 관련 표준을 논의하며 본 과제인 「자율주행버스 안전성과 

연결성 성능평가 및 국제표준 개발(Ⅱ)」의 「자율주행버스의 안전성과 연결성 성능평가

(Performance testing for connectivity and safety functions of automated driving bus)」

의 현재 진행상황을 회원국에게 설명하고 향후계획에 대해 발표하였음 

  - 발표자 : 김규옥 연구위원(한국교통연구원, ISO/TC 204 정회원)

  - 참관자 : 빈미영 휴먼교통연구실장(경기연구원, ISO/TC 204 참관회원)

             임경일 지능형판단시스템연구실장(차세대융합기술연구원, ISO/TC 204 참관회원)

             손슬기 연구원(경기연구원,ISO/TC 204 참관회원)

❍「자율주행버스의 안전성과 연결성 성능평가(Performance testing for connectivity and safety 

functions of automated driving bus)」는 아래와 같이 3개의 부분으로 구성되어 추진하고 있

음

① Part 1 : 총괄 프레임워크(General framework)

- 자율주행버스를 이용한 대중교통시스템의 체계 및 운영을 정의하고, 교통서비스 제공을 위

한 각 구성요소의 기능 및 요구사항 등을 기술함 

- 자율주행버스를 운영하기 위한 시스템 구성요소에는 자율주행버스, 운송인프라, 모니터링센

터, 승객 등이 포함됨

- 향후일정으로 7월 말까지 Part 1의 초안을 작성할 것이며, 협력국들의 의견을 수렴하여 

10월에 개최할 ISO/TC 204 제54차 회의에서 발표할 예정임

② Part 2

- 자율주행버스에서 필요한 안전 및 연결 기능에 대한 성능요구사항에 중점을 두는 기술측

면의 표준화 계획을 설명함

- K-city와 판교제로시티에서 자율주행셔틀을 전문가와 협력하여 테스트 계획을 수립하고 

이로부터 얻을 수 있는 빅데이터를 정의하며 이 결과에 대해서 향후 ISO/TC 204 제54차 

회의에서 발표할 예정임 

【판교제로시티 자율주행테스트베드 컨셉다이어그램】
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③ Part 3 : 서비스프레임워크 및 유스케이스(Service framework and uses cases)

- 자율주행셔틀버스가 대중교통으로서의 역할을 하기 위한 서비스를 정의하고 방향을 제시

하는데 그 목표가 있으며, 이를 위해 필요한 유스케이스 및 서비스프레임워크를 개발하고

자 함

【자율주행버스 서비스 프레임워크】

출처 : 한국교통연구원(2018), ‘자율주행버스 안전성과 연결성 성능평가 및 시험 국제표준 개발’사업계획서, p.11.

 - 자율주행셔틀의 기능은 현재 운행하는 버스의 운전자의 역할을 안전하고 편리하게 구

현될 수 있어야 하며, 이러한 내용을 표준화할 수 있도록 추진함 

분류 기존 버스 운전기사 새로운 버스 서비스 운영

내용

Ÿ 차량 주변을 지속적으로 모니터링함

Ÿ 버스가 움직이는 동안 안전을 유지해야함

Ÿ 버스요금 및 정류장 위치 확인

Ÿ 버스노선, 요금, 시간 등 정보 제공

Ÿ 긴급 상황에 대한 대응

Ÿ 버스 위치 확인

Ÿ 연료 주입 및 충전

Ÿ 주차 등

Ÿ 기존 버스운전사처럼 버스 운전함

Ÿ 버스운행계획을 가지고 출발시간을 관리

Ÿ 버스정류장 정차 및 출발시 안전 유지

Ÿ 버스요금 지불관리

Ÿ 각 승객의 목적지 식별

Ÿ 승객의 요청에 대한 응답 

Ÿ 긴급 상황에 대한 대응

Ÿ 도착 및 출발정보제공

【기존 버스 운전기사 및 새로운 버스 서비스 운영 내용 비교】

【WG8 회의장 모습】
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(4) 4일차(4.9(화)):ISO/TC204 WG17(Nomadic Devices in ITS Systems) 참석

❍ WG 17은 지능형 교통체계 내 휴대용 장치(Nomadic Devices in ITS Systems)에 대한 표준

화를 담당하는 워킹그룹이며, 아래와 같은 표준화를 진행하고 있고 이에 대한 내용을 발표하

였고 본 표준은 이번 회의를 통해 NP단계를 통과하였음 

① ISO/NP 22085-3(Nomadic device service platform for micro mobility - Part 3: 

Data structure and data exchange procedures)

- 본 표준은 운전 전·후, 여행 중 휴대용장치와 클라우드 서버 간 연결을 식별하는 서비스 

프레임워크를 구상하고, ITS 기술을 활용하여 휴대용 장치와 마이크로 장치 간 이동성과 

관련한 서비스 플랫폼을 개발하고 운영하는데 필요한 표준을 수립하는데 목적이 있음

- 향후 원활한 데이터 수집 및 제공, 휴대용장치 및 클라우드 서버간의 상호작용을 제공할 

것이며, 통합 이동 서비스 플랫폼을 개발하는데 사용될 것임

- 아래 그림은 휴대용장치와 클라우드 서버간 데이터 교환 방법에 대한 유스케이스이며, 데

이터 교환을 위해서는 데이터의 송수신 오류시 청리방법, 유스케이스별 데이터 전송 및 처

리방법 등을 정의할 필요가 있음

출처 : ISO/TC204(2019), ISO/NP 22085-3(Nomadic device service platform for micro mobility - Part 3: Data structure and 

data exchange procedures)

② ISO/DIS 13185-4(Vehicle interface for provisioning and support of ITS services – 
Part 4: Unified vehicle interface protocol conformance test specification)

- 본 표준은 CALM 아키텍쳐 내 통합된 차량게이트웨이에 대한 공통 소프트웨어 인터페이

스에 대한 제안 및 모바일장치, 차량게이트웨이, ECU 사이에서 차량 정보데이터를 쉽게 

교환하기 위한 표준을 수립하는데 목적이 있음

【Pre-Trip 교환 방법 유스케이스】
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- 본 표준의 결과로 자동차 제조업체의 ITS/차량정보통신환경을 지원하기 위한 차량설계에 활

용될 수 있음

출처 : ISO/TC204(2019), ISO/DIS 13185-4(Vehicle interface for provisioning and support of ITS services – Part 4: 

Unified vehicle interface protocol conformance test specification)

(5) 5일차(4.10(수)) : 현지 교통수단 및 시설 답사

① 플로리다 자율주행셔틀 솔루션 회사의 차량전시(BEEP)

❍ 미국 플로리다에 위치한 BEEP사는 자율주행셔틀 제작업체 NAVYA사와 파트너쉽을 체결하여 

자율주행차량에 대한 연구 및 개발을 수행하며 이동서비스 솔루션을 비즈니스 모델로 구상하

는 기관임

❍ BEEP사에서 현재 보유하고 있는 자율주행차량은 NAVYA 차량으로 15명의 승객(좌석 11명, 

입석 4명)을 수용할 수 있으며, 전기차량으로 한번 충전 시 평균 9시간 정도 운행할 수 있음

❍ 2019년 봄 Lake Nona에서 자율주행셔틀 2대가 고정된 경로를 따라서 운행되었으며, 모니터

링 센터에서 실시간으로 모니터링 한 바 있음

【BEEP 자율주행셔틀 차량외부】

【ITS 커뮤니케이션 아키텍쳐】
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② 플로리다내 우버(Uber)택시 탑승체험 

❍ 미국 플로리다는 세계적으로 유명한 관광지 중 하나로, 매년 많은 관광객들이 방문하고 있음

❍ 특히 디즈니랜드, 유니버셜 스튜디오, 아울렛 등이 위치한 올랜도는 관광객이 매우 많은 반

면, 대중교통이 버스를 제외하고는 많지 않아 대부분의 관광객들이 랜트카 및 우버(Uber)를 

이용해 이동하며 이용자가 매우 편리하게 이용할 수 있도록 되어있음 

❍ 우버차량 운전자 등록은 도시마다 그 조건이 다르긴 하지만 운전면허증, 운전경력증명서, 자

동차등록증, 차량보험가입증명서 등의 서류만 제출 하면 쉽게 등록할 수 있어, 올랜도에는 

많은 우버 운전자들이 있고, 이에 관광객들은 보다 우버를 쉽게 이용할 수 있음

【우버택시】

③ 버스현황 및 정류소 시설 

❍ 플로리다 올랜도에서는 ‘I-RIDE 트롤리’버스를 운행하고 있으며, 매일 오전 8시부터 오후 

10시 30분까지 올랜도 주요 지점을 운행하고 있음

- 트롤리버스 승차권 금액은 단일 승차권은 2달러, 무제한 1인일 승차권은 5달러, 7일승차권

은 12달러로 비교적 저렴하게 이용이 가능함

❍ 일반버스에는 버스 앞·뒷면에 자전거 거치대가 있어 자전거이용 승객도 편리하게 버스를 이용할 수 

있음

【BEEP 자율주행셔틀 차량내부】
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트롤리버스 트롤리버스 노선

버스 버스정류장

【버스】

(6) 6일차(4.11(목)) : ISO/TC 204 빅데이터 및 인공지능 워크샵 (Plenry)

❍ ISO/TC 204 총회에서는 빅데이터 및 인공지능에 대한 워크샵을 진행함

① Autosar Consortium Standardization and progress (발표자 : Bob Leigh)

- 자율주행차량으로부터 획득할 수 있는 데이터는 카메라, 라이더, 레이더, 초음파센서, 

제어명령, 에러데이터가 있으며, 기존 차량내부에 부착되어있던 자율주행차량 센서를 차

량의 전후방에 부착시킴으로써 데이터의 신뢰도를 향상시킬 수 있었음

- AUTOSAR(AUTomotive Open System ARchitecture, 자동차 개방형 시스템 아키텍

쳐) 회사는 전세계 자율주행제조사, 공급자, 서비스제공자, 반도체 및 소프트업체 등 

200개의 회사와 파트너쉽을 맺고 있음

- DDS(Data Distribution Service, 데이터 분산 서비스)는 중복된 네트워크를 지원하고, 

자동장애조치, 다중통신패턴을 지원하는 연결 프레임 워크로 다음과 같은 것들을 가능하

게 함
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② Data centric approach to ITS standards (발표자 : Gangolf Feiter)

- 자율주행차량은 C-ITS-S, V-ITS-Ss, P-ITS-Ss, R-ITS-Ss등을 활용하여 교통시설, 

관제시스템과 메시지를 공유해야함

- 따라서 향후 데이터 중심 접근방식을 통해, 애플리케이션, 데이터 포맷, 메시지 포맷 사이

에 엄격한 클러스터링이 필요하며, 이와 관련된 표준화가 요구됨

③ AI 4 ITS (발표자 : Andras Csepinszky)

- ISO/IEC JTC 1(정보기술분야 표준) 내 인공지능 표준을 담당하는 Kit는 현재 인공지능을 

위한 다양한 표준화를 진행하고 있음

‧ ISO/IEC AWI TR 20547 _Big data reference architecture

‧ ISO/IEC WD 22989 _Concepts and terminology

‧ ISO/IEC WD 23053 _Framework for artificial intelligence systems using machine 
learning

- 이제는 ITS에서도 인공지능에 대한 표준화가 필요하며, 이에 따라 현재 부다페스트 기술대

학교 자동차학과에서는 차량의 관점에서 인공지능시스템의 4가지 측면을 제시하였음

‧ AI의 취약점에 대한 논증

‧ 의도된 인공지능행동의 명세

‧ AI를 통한 시스템의 보증된 특성 검증

‧ 신뢰할 수 있는 모델의 교육

- 또한 부다페스트대학은 인공지능에 대한 표준화를 위한 아래와 같은 네트워크 시스템을 구상

하고 있음

‧ 지능형 교통관리시스템 개발을 위한 정부지원프로젝트 착수

‧ AI 기술 및 과거 트래픽데이터 사용

‧ 교통 관리 결정을 뒷받침 할 수 있는 예측서비스 제공

‧ 프로젝트의 직접적인 요구사항 제공

【워크샵 참석 모습】
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4. 시사점

❍ 본 연구과제 「자율주행버스 안전성과 연결성 성능평가 및 국제표준 개발(Ⅱ)」연구진은 제 

53차 ISO/TC 204 세계표준총회 미국 플로리다에서「자율주행버스의 안전성과 연결성 성능평

가(Performance testing for connectivity and safety functions of automated driving 

bus)」의 과업 내용과 표준화 진행상황을 발표하였음

❍ 본 총회에 참석하여 거둔 성과는 다음과 같음

- Part 1 : 총괄 프레임워크(General framework)

‧ Part 1 표준내용을 구체화하기 위해 제목을 ‘ISO 21734-1 Public transport – 
Performance testing for connectivity and safety functions of automated driving bus 
– Part 1 : General framework’로 변경하였으며, 이를 회원국 대표자로부터 승인받음

- Part 2

‧ 자율주행버스에서 필요한 안전 및 연결 기능에 대한 성능요구사항에 중점을 두는 기술측면
의 표준화 계획을 설명함

- Part 3 : 서비스프레임워크 및 유스케이스(Service framework and uses cases)

‧ Part 3의 PWI(Preliminary Work Item)를 승인받았으며, 표준 제목은 ‘ISO/PWI 
21734-3 Public transport – Performance testing for connectivity and safety 
functions of automated driving bus – Part 3 : Service framework and uses cases’
임

❍ 향후 국제표준을 위해 준비할 내용은 아래와 같음

- Part 1 : 총괄 프레임워크(General framework)

‧ 자율주행버스를 이용한 대중교통시스템의 체계 및 운영방안을 정의

‧ 자율주행버스를 운영하기 위한 시스템 구성요소에 대한 기능 및 요구사항을 정의

‧ WD(Working Drafts)초안을 7월 말까지 작성해, 9월에 승인을 받도록 할 예정임

- Part 2

‧ 국내 테스트베드(K-city, 판교제로시티 등)에서 데이터 수집

‧ 자율주행셔틀 전문가와 협력해 관련 방법론 설정

‧ 예비 파일럿 테스트 실시 예정

- Part 3 : 서비스프레임워크 및 유스케이스(Service framework and uses cases)

‧ 승인된 PWI에 대한 내용을 구체화함

❍ 진행사항에 대해 다음 싱가포르에서 개최되는 ISO/TC 204 제54차 회의에서 발표할 예정임
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부록 1. 발표자료 
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부록 2. ISO/TC 204 Plenary Resolutions
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