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요 약  

 
본 논문은 자율주행 차량의 성능 평가 방법론에 대해 다루었다. 서론에서는 자율주행 차량 기술의 발전과 그것의 운송, 

안전, 환경에 미치는 긍정적인 영향을 강조하는 동시에 이 기술의 안전성과 신뢰성에 대한 중요한 문제들을 지적하였다. 

본문에서는 디스인게이지먼트(disengagement) 빈도, 오토노미(autonomy), 그리고 평균 절대 오차(MAE)과 같은 다양한 

성능 평가 메트릭스를 분석하고 한계를 논의한다. 또한, 실제 자율주행 차량의 사례를 통해 이러한 평가 방법의 유효성을 

검토한다. 결론에서는 자율주행 차량의 성능 평가 방법론이 발전하고 있으나, 기존 메트릭스만으로는 불충분하다고 

지적한다. 더 다양한 데이터 분석 기법을 통합하는 새로운 접근 방식을 제안하고, 특히 실도로에서의 평가 방법 개발의 

필요성을 강조한다. 이러한 접근은 자율주행 차량의 성능을 보다 정확하게 평가하고, 기술의 안전한 적용을 촉진할 것으로 

기대된다.  

 

 

Ⅰ. 서 론  

자율주행 차량 기술은 최근 몇 년간 눈부신 발전을 

이루고 있다. 이 기술은 전통적인 운송 방식을 

혁신적으로 변화시키고 있으며, 이는 교통 안전, 효율성, 

그리고 환경 친화성에 긍정적인 영향을 미치고 있다. 

또한, 자율주행 차량은 사고율을 낮추고, 교통 체증을 

줄이며, 도시 계획 및 인프라에 새로운 접근 방식을 

제시하고 있다. 이러한 기술의 발전은 자동차 산업과 

관련 기술 분야에서 새로운 일자리 창출과 경제적 

성장을 촉진하고 있다. 그러나 이러한 긍정적인 면에도 

불구하고, 자율주행 차량의 안전성과 신뢰성은 여전히 

중요한 문제로 남아 있다. 

자율주행 차량의 정확한 성능 평가는 이 기술의 

안전성과 효율성을 보장하는 데 필수적이다. 효과적인 

성능 평가는 차량이 예상치 못한 상황에서 어떻게 

반응하는지, 일상적인 운전 환경에서의 신뢰성을 어떻게 

유지하는지를 이해하는 데 중요하다. 또한, 현재 

사용되고 있는 평가 방법은 다양하지만, 여전히 개선의 

여지가 있으며, 새로운 도전 과제들이 계속해서 나타나고 

있다. 

이 논문은 자율주행 차량의 성능 평가 방법론에 대한 

새로운 시각과 접근 방법을 제안한다. 특히, 

디스인게이지먼트 빈도와 같은 전통적인 평가 

메트릭스를 넘어서, 실시간 데이터 분석과 고급 

알고리즘을 활용하여 차량의 성능을 보다 정밀하게 

평가하는 방법을 탐구한다. 이를 통해 자율주행 차량 

기술의 발전을 촉진하고, 사용자와 일반 대중의 신뢰를 

구축하는 데 기여하고자 한다.  

 

Ⅱ. 본론  

 

Ⅱ-Ⅰ. 디스인게이지먼트 분석 

디스인게이지먼트 지표는 자율주행 모드에서 

인간운전자가 개입해야 하는 사건의 빈도를 측정한다. 

이는 시스템의 불완전성이나 한계를 나타내는 중요한 

지표로 간주된다. 자율주행 차량의 성능을 평가하는 데 

있어서 디스인게이지먼트의 빈도와 상황은 기술의 

신뢰성과 안전성을 평가하는 데 중요한 요소이다. 

디스인게이지먼트 데이터를 수집하고 분석하는 방법에는 

여러 가지가 있다. 가장 효과적인 접근 방법 중 하나는 

실시간으로 데이터를 수집하고, 이를 통해 차량이 어떤 

상황에서 가장 자주 제어를 잃는지, 그리고 그 원인이 

무엇인지를 분석하는 것이다. 디스인게이지먼트는 중요한 

메트릭스이지만, 모든 가능한 시나리오를 포괄하지는 

않는다. 따라서, 이러한 데이터를 다른 메트릭스와 

결합하여 보다 포괄적인 성능 평가를 수행하는 것이 

필요하다.[1] 

 

Ⅱ-Ⅱ. 오토노미 분석 

 

오토노미는 자율주행 차량이 인간 운전자의 개입 없이 

독립적으로 환경을 인식하고, 결정을 내리며, 조치를 
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취하는 능력을 말한다. 이는 자율주행 기술의 핵심 

요소로, 차량의 안전성, 효율성 및 사용자 경험에 

직접적인 영향을 미친다. 높은 수준의 오토노미는 

운전자와 승객에게 더욱 편안하고 안전한 주행 환경을 

제공하며, 교통 체계의 효율성을 개선한다. 오토노미를 

평가하는 방법에는 시나리오 기반 테스트, 실시간 데이터 

분석, 그리고 시뮬레이션을 활용한 테스트가 포함될 수 

있다.[2] 현재 자율주행 차량은 다양한 오토노미 레벨로 

분류된다.[3] 이 레벨의 분류 기준은 운전자의 개입이 

필요한 정도와 차량의 독립적인 운행 능력을 기준으로 

한다. 오토노미는 자율주행 자동차가 인간의 개입 없이 

얼마나 오랜 시간 동안 운행할 수 있는지를 나타내는 

지표이며, 이 지표를 참고하여 각 오토노미 레벨에 따른 

차량의 성능과 안전성을 평가하고, 이를 기반으로 향후 

자율주행 기술의 발전 방향을 제시한다. 

   

 

Ⅱ-Ⅲ. 성능 메트릭스 평가 

MAE (Mean Absolute Error)는 자율주행 차량이 

계획한 경로와 실제 경로 사이의 평균 절대 오차를 

측정한다. 이는 차량의 경로 추적 능력과 결정 시스템의 

정확성을 평가하는 데 중요한 지표이다. MAE 를 

효과적으로 계산하고 해석하기 위해서는, 다양한 주행 

환경과 조건에서 수집된 데이터가 필요하다. 또한, LSTM 

기반의 자율주행 모델은 MAE 를 기준으로 평가되었으며, 

여러 기본 모델보다 우수한 성능을 보였다고 한다.[4]  

이를 통해 차량의 성능이 어떻게 변화하는지, 그리고 

어떤 상황에서 가장 큰 오차가 발생하는지를 다른 측정 

방식에 비해 보다 더 정확하게 파악할 수 있다.  

 

각 기업별 위의 지표가 어떻게 사용되었는지 정리한 

표 [4], [5], [6] 

기업명 성능 측정 방법 

Nvidia 오토노미(NVDIA DRIVE Sim), 성능 

메트릭스 평가 

Tesla 디스인게이지먼트 분석, 

오토노미(Autopilot system), 성능 

메트릭스 평가 

Microsoft 오토노미(AirSim, 시나리오 기반 

테스트), 성능 메트릭스 평가 

Waymo(google) 디스인게이지먼트 분석, 오토노미 

(simulation city), 성능 메트릭스 평가 

General Motors 디스인게이지먼트 분석, 

오토노미(Ultifi) 

현대자동차 오토노미(MORAI) 

Uber ATG 디스인게이지먼트 

 

국내외 자율주행차 테스트베드 현황 [7] 

한국 K-City, Pangyo Zero City, Sangam 

5G autonomous-driving Testbed, 

Experimental Facilities for Road 

PerformanceEvaluation of Weather 

Environment, KIAPI 

유럽 Euro NCAP 안전 성능 평가 프로그램 

미국 M-City 

중국 Nice City 

일본 J-town 

스웨덴 AstaZero 

 

Ⅲ. 결론  

디스인게이지먼트 같은 기존 메트릭스는 중요한 

기초를 제공하지만, 이들만으로는 차량의 전체적인 

성능과 안전성을 완벽히 평가하기에는 부족하다. 앞으로 

이러한 기존 메트릭스와 더불어  오토노미 그리고 

MAE 와 더 다양한 데이터와 고급 분석 기법을 통합하는 

방법을 제안해야 한다. 또한, 시뮬레이션 및 

주행시험장에서 수행하는 자율주행자동차 평가를 위한 

시나리오, 평가 절차 및 방법 관련 연구는 본문에 

정리되어 있는 표를 보면 활발하게 진행되고 있는 것을 

알 수 있지만 실도로에서의 평가에 대한 방법 및 절차 

등은 국제적으로 아직 초기 단계이다. 따라서, 향후 

자율주행자동차의 상용화에 대비하여 실도로에서 

자율주행자동차를 평가하는 것에 대한 연구가 진행될 

필요가 있다.[8] 또한, 이러한 통합된 접근 방식은 

자율주행 차량의 성능을 보다 정확하게 평가하고, 이 

기술의 안전하고 신뢰할 수 있는 적용을 촉진하는 데 

중요할 역할을 할 것이다. 
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