
- 1 -

‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 ‘2018 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 독일 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 슈투트가르트 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 자동차부품 전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회전시회’’’’’’’’’’’’’’’’및및및및및및및및및및및및및및및및‘2018 독일 슈투트가르트 자동차부품 전시회’및

dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE dSPACE GmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbHGmbH사 사 사 사 사 사 사 사 사 사 사 사 사 사 사 사 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 상담 보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서보고서dSPACE GmbH사 상담 보고서

2018. 06.

(재)경북차량용임베디드기술연구원

시스템기술센터



2018 독일 슈투트가르트 자동차부품 전시회 및

dSPACE GmbH사 상담 보고서

2018년 06월 5일(화) ~ 06월 8일(금) (4일간) 독일, 슈투트가르트에서 

개최된 「2018 독일 슈투트가르트 자동차부품 전시회(Global Automotive C

omponets and Suppliers Expo 2018 (GACS 2018)」 전시회 및 dSPACE G

mbH사 상담 업무 수행 결과를 아래와 같이 보고합니다.

작성자: (재)경북차량용임베디드기술연구원

시스템기술센터

이행석 센터장, 박인철 선임연구원
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□ Automotive World 2018 전시회 개요

◇ 행사명 : 

 ㅇ 한글명 : 2018 독일 슈투트가르트 자동차부품 전시회

 ㅇ 영문명 : Global Automotive Componets and Suppliers Expo 

2018 (GACS 2018)

◇ 기    간 : 2018. 6. 5(화) ~ 6. 7(목) (3일간)

◇ 장    소 : 

 ㅇ 독일 슈투트가르트, Messe Stuttgart

 ㅇ dSPACE GmbH사 (Herrenberger Str. Böblingen)

◇ 전시 규모

 ㅇ 전시장 규모 : 52,000 s/m

w 참가업체 : 600여개사 (4개 section의 전시회 포함)

◇ 주      최 : UKIP Media & Events Ltd.

◇ 전시 품목 : 자동차부품, 인테리어 및 관련 장비, 시험 분석 

              장비 및 개발 관련 툴 등

◇ 전시 성격

 ㅇ 슈투트가르트 지역은 다임러 벤츠, 포르쉐, 보쉬의 본사 및 1

차 벤더 다수가 소재하고 있는 지역으로 유럽 유일의 OEM 전

문 무역 전시회임

 ㅇ 완성차, 1,2차 벤더의 엔지니어들이 주요 바이어이며, 자동차



- 4 -

산업 전문분야별(Components, Testing, Engine, Interiors) 총 4

개 전시회 동시 개최

□ 전시회 참가 내용 요약

  ◇ 목적

 ㅇ 산업기술혁신사업(시스템산업기술개발기반구축사업) 수행을 

위한유럽 자동차부품 및 연관산업을 포함한 유망산업의 동향

과 국제화를 위한 유럽 자동차 산업 동향 파악

 ㅇ 자율운전 개발을 가속화 할 수 있는 새로운 플랫폼에 대한 

연구조사와 더불어 관련 지역자동차 부품산업의 재도약을 위

한 자동차 전장, 전기자동차·하이브리드 전기 자동차, 경량화 

등 혁신적인 신기술 습득 및 부품산업육성 정책에 대한 로드

맵 수립을 위한 기술 정보 습득

  ◇ 전시형태

 ㅇ 전시장 Hall8,10 차량용 시험장비(Automotive Testing Expo), 

Hall9 차량용 부품(Global Automotive Components & Engine 

Expo), Hall7 차량용 내장재(Interiors)
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제 1장 자율주행

□  영국 StreetDrone사 자율주행차 분야의 스타트업

◯ 전기 자율주행차 StreetDrone One은 르노의 Twizy를 개조하여 일련의 자동 운전 

용 센서를 장착하여 자율주행 가능하도록 한 전기 자동차

◯ Velodyne의 LIDAR, 삼성의 360도 카메라, 범블비(Bumblebee) 스테레오 카메라, 

그리고 레이더와 Bluetooth와 Wi-Fi 탑재

◯ 본 차량은 자율주행 차량계의 Raspberry Pi(라즈베리 파이는 영국 잉글랜드의 라

즈베리 파이 재단이 학교와 개발도상국에서 기초 컴퓨터 과학의 교육을 증진시키

기 위해 개발한 신용카드 크기의 싱글 보드 컴퓨터)라고도 불릴 정도로 저렴하기 

때문에 학교 등에서 채용하기 용이하기 때문이다

◯ 현재 영국 대학을 중심으로 우선 출고 중에 있다고 한다.

◯ 가격 : 69,500파운드(한화 69,500 x 1,460원 = 101백만원)

◯ 적용 ECU : 

Ÿ 하드웨어 : NVIDIA Drive PX2 (자율주행용 개방형 AI 차량 컴퓨터)

Ÿ 소프트웨어 : NVIDIA Driveworks (HERE HD Live Map기반 현지화 기술 개발)
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◯ NVIDIA Drive PX2 : 자율주행용 개방형 AI 차량 컴퓨터

Ÿ 테슬라, 아우디, 벤츠, 볼보, 토요타등 대부분의 자율주행 차량에 엔비디아 GPU 

탑재

Ÿ NVIDIA AI(인공지능,  Artificial Intelligence) 플랫폼은 딥러닝(Deep Learning, 

심층학습(深層學習)) 중심으로 구축

Ÿ GPU가 채택된 이유는

ü 높은 처리속도 : 자율주행에 필요한 차재 반도체의 연산성능은 120TOPS(Ter

a Operation Per Second), 현재의 PC용 CPU의 2,300배 이상,  120TOPS 정

도의 성능을 가진 차재 반도체는 아직 존재하지 않음

ü 엔비디아의 GPU를 탑재한 차재 AI 컴퓨터인 DRIVE PX2는 20TOPS로, 현 

시점에서 구입할 수 있는 하드웨어 중 성능이 가장 뛰남.

ü 그러나, DRIVE PX2의 소비전력은 80~250W로 상당히 높으며, 개발키트 가

격은 $15,000 테슬라에 공급하는 가격은 $1,000~1,500

Ÿ 저(低)전력화를 노린 차세대 SoC(System on Chip)인 ’엑스비어(Xavier)’를 탑재

한 30TOPS의 차재 AI 컴퓨터 DRIVE PX Xavier를 양산 차량용으로 제공할 예

정(소비전력은 30W)

Ÿ NVIDIA는 레벨5의 자율주행에 대응하기 위해 성능을 320TOPS와 엑스비어 보

다 한 계단 업그레이드 된 차량용 AI 컴퓨터 DRIVE PX Pegasus를 2017년 10

월에 발표(소비전력은 350W)
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□  독일 dSPACE사 : 모델기반 ECU 소프트웨어 디자인 솔루션

◯ dSPACE SCALEXIO HIL System을 활용한 레이더 테스트 벤치

Ÿ 주요 특징

ü 레이더 센서의 무선 시뮬레이션 : 2m ~ 1000m 거리 범위

ü 최대 4개의 독립된 레이더 오브젝트에 대하여 정합된 레이더 에코를 실시간

으로 생성 : 거리, 속도, 레이더 단면적, 방위각

ü 모든 신호 변화 시험

ü 24Ghz, 77GHz 및 79GHz 레이더 지원

Ÿ 적용 분야

ü 레이더 센서는 영상 센서(카메라)와 초음파 센서 다음으로 자동차 일반적으

로 적용되는 환경 센서.

ü 적응형 크루즈 컨트롤(ACC)와 자동 비상 브레이크(AEB) 등 많은 용도로 사용

되며, 고도로 자동화된 자율 운전에 중요한 역할을 함.

ü 레이더 기반 응용 프로그램의 검증을 실험실에서 수행하기 위해서는 많은 

문제 점이 있고, 실 도로환경과 같은 재현 가능한 테스트를 실행하려면 다양

한 요소를 고려해야함.
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ü 레이더 센서를 시뮬레이션 할 경우 서로 다른 거리, 상대 속도 및 방위각에 

따라 자동차와 보행자 등의 실제 대상물에 대한 레이더 에코를 생성 할 필

요가 있으며, 외란된 레이더 반사를 방지하기 위해 충분한 대책을 수립.

ü dSPACE사는 레이더 기반의 자동차 기능을 동기화 된 폐-루프 HIL 시뮬레이

션을 사용하여 모든 신호 변화를 고려하면서 실 도로환경과 유사한 환경에

서 테스트 할 수 있는 간단한 레이더 테스트 벤치를 제공.

ü 레이더 테스트 벤치는 폐쇄 루프의 기능 테스트와 레이더 센서 자체와 그 

구성 요소를 테스트하는 인증 테스트 및 성능 시험을 할 수 있음.

Ÿ 레이더 측정 장치는 전자파 차폐실에 배치되고, 시뮬레이터 운전 시나리오에 

의해 안테나를 배치하고 miro-sys사의 레이더 배경 발생기(ARSG: Automotive 

Real-Time  Radar  Scene Generator)를 제어하여 최대 4개의 레이더 객체에 대

응하는 1msec 주기로 업데이트 되는 레이더 에코를 생성

동작 시뮬레이션 화면 테스트 벤치 제어판

SCALEXIO
시뮬레이터

레이다
테스트 벤치

레이다
ECU

안테나 그룹
(5개의 혼안테나)

차량 레이다
배경 발생기

(ARSG)

안테나 모션 제어기

레이다
전방

물체를
시뮬레이션
하기 위해
안테나
재배열

극초단파
흡수체

Ÿ 참고 : 극초단파 흡수체(Microwave Absorbing Material)의 역할

ü 고주파수에서 작동하는 전자 장치는 고주파 노이즈 방출에 문제 발생.

ü 고주파 동작 장치를 차폐상자에 넣으면 어떤 특정 주파수에서 위상이 중첩

되어 공진이 발생하고 이로 인해 장치의 성능을 저하.

ü 이러한 현상의 예로 아래 그림과 같은 고주파 증폭기를 예로 들면, 윗덮개를 

개방한 상태와 덮은 상태로 각각 측정 해보면 내부 공진으로 그 출력 특성



- 10 -

에 악영향을 줌.

ü 여기서 덮개는 차폐재로 동작을 하며, 전자파 차폐재는 전기전도성을 갖는 

임피던스가 아주 낮은 재질로, 유입된 전자파가 차폐재에 부딪혀 대부분은 

반사되고, 일부는 표면전류로 변환되어 표면을 흐르다가 열로서 소멸되거나 

Ground(접지)로 bypass되는 것으로, 차폐특성이 좋으려면 금속표면에 구멍이

나 틈이 없는 것이 좋으며, 전기저항은 낮을수록 우수한 특성

ü 그러나 차폐재에 구멍이 있어도 구멍사이즈가 아주 작으면 구멍 사이즈 보

나 작은 파장을 가진 고주파수만 빠져 나가기 때문에 낮은 주파수에서는 차

폐효과를 발휘, 예를 들면, 전자렌지 앞쪽 문 안에 구멍 뚫린 철판이 있는 것

도 전자렌지 사용주파수인 2.4GHz (파장 = 125mm) 주파수가 빠져 나가지 

않을 정도의 작은 구멍을 뚫어 놓은 것

ü 또한, 전자파 노이즈는 자계 노이즈와 전계 노이즈가 있는데 우리가 흔히 알

고 있는 일반적인 도전체(철판, 알루미늄호일, 동판 등)는 전계노이즈 차폐용

이고, 자계노이즈는 주파수가 낮고 파장이 길기 때문에 이러한 재질로는 차

폐가 되지 않고 자성을 갖는 코발트, Ni 합금 등이 이용

ü 전자파를 차폐만 한다면 유입된 전자파가 반사되어 돌아와 역으로 영향을 

받을 수 있기 때문에 흡수체를 사용하여 전자파가 흡수체에 유입이 되었을 

경우 흡수체 재료는 유입된 전자파에 의하여 자속을 발생시키고 이 발생된 

자속에 의하여 높은 임피던스(저항)가 발생하여 열로서 변환 즉, 흡수체는 유

입된 전자파를 반사시키지 않고 그 특성에 따라 일부는 투자손실, 우전손실, 

도전손실 등에 의하여 열로서 변환시키는데 이를 흡수라 하며, 이때 흡수되

지 못한 전자파는 통과하게 되는데 이렇게 통과되는 전자파의 양이 흡수체

의 특성을 좌우
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◯ MicroAutoBox는 차량용 ECU 소프트웨어 개발시 On-Line  시뮬레이션을 가능하
게 하는 장비

Ÿ dSPACE사 에서 제공하는 범용 제어기 MicroAutoBox는 실시간성을 보장하는 

전자 제어장치로 MatLab Simulink를 통해 설계한 제어로직을  손쉽게 다운로드 

(Ctrl +B)하여 실시간으로 엔진 등을 제어할 수 있는 범용 제어기

Ÿ 제어로직(Simulink)이 있으면 손쉽게 범용제어기인  MicroAutoBox에 다운로드하

여 본인이 설계한 제어로직이  Off-Line과 실차를 연결하여 On-Line 시뮬레이션

을 가능하게 하는 장비

Ÿ dSPACE사 에서 제공하는 HW / SW를  통해  실시간 제어기 개발시 제어 알고

리즘을 가장 빠른 시간 내에 실제어 대상  ECU에 적용하여 검증을 가능하게 하

는 개발 도구로  Real-Time성이 필히 보장이 되어야 하는 어플리케이션에 사용
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□ 벨기에 XENOMATIX사 고체형(Solid State) LiDAR

◯ 일반적으로 라이다(LiDAR)는 모터를 사용한 미러를 회전시켜 초당 수백만개에 달

하는 레이저 빔을 지속적으로 발사하여, 물체에 반사되어 되돌아오는 빔을 센서

로 수신하여 반사되는 시간을 활용하여 3D 이미지를 생성했다. 하지만, 

Solid-State LiDAR는 모터와 같은 기계적인 장치 없이 전자적으로 레이저의 방향

을 전환시킨다. 

◯ 현재 개발 업체들이 가장 대중적으로 사용하는 라이더 센서는 벨로다인의 

'HDL-62'

◯ Solid-State LiDAR에서 레이저 방향을 전환시키는 기술은 PAO(Phased-Array 

Optics) 위상배열 안테나와 유사한 기술

◯  라이다는 자율주행자동차의 핵심기술이다. 하지만, 기존의 기계식 라이다는 가격

도 비싸고 크기도 크지만 더욱 문제는 기계적인 요소에 의해 신뢰성에 문제가 될 

수 있다. 하지만, Solid-State LiDAR는 이러한 문제를 모두 해결할 수 있다. 

Solid-State LiDAR는 자율주행자동차에게 가장 중요한 기술

◯ 자율 주행 자동차는 라이다를 통해 입력되는 정보를 소프트웨어로 분석하여 주변 

상황을 판단한다. 소프트웨어 기술이 중요할 수도 있지만 그보다는 1차적으로 정

보를 입력 받는 센서가 더 중요.

◯  고체형(Solid-state) 라이더는 1000달러 미만의 저렴, 레다테크(LeddarTech)사가 

대표적
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□ 프랑스 Intempora사 정밀지도 RT-maps

◯ Real Time Mines Automotive Prototyping System의 약자인 RT-maps는 프랑스 

파리에 소지한 MinesParisTech 공대의 로보틱스 랩 CAOR에서 개발하고 

Intempora사에서 상용화한 자동차의 인공지능 시스템이나 센서의 프로토타입을 

만드는 일을 쉽게 해주는 소프트웨

◯ 카메라, 레이더, 레이저, GPS 등모든 타입의 센서들로부터 정보를 실시간으로 측

정하고, 융합하고 원하는 출력을 얻는 작업을 쉽게 함.

◯ 야외 실험시, 실험의 상황에서 측정된 모든 데이터에 시간을 입력하고 동기화하

여, 실험실에 돌아와서도 재현 기능으로 실제 야외실험 시의 상황과 같은 상황 

안에서 시뮬레이션이 가능.

◯ 재현시 재생시간을 빠르게 또는 느리게 조절 가능해 실험 중인 어플리케이션의 

동작 속도도 쉽게 테스트해 가능.

◯ 이러한 기능들로 인해 실험 시간과 노력과 비용을 크게 줄여주는 장점과 빠른 프

로토타이핑이 가능하다는 장점.

◯ Matlab Simulink, Excel,ADAS RP, SiVIC 등과 같은 프로그램과 연동 가능.



- 14 -

□ 독일 Gestigon사 자율주행 환경 가상 현실 지원 소프트웨어

◯ 자율 주행 차량의 개발에 있어서 실 도로 주행이 아닌 가상 주행 즉, 프로젝트로 

영사된 스크린상의 3D 시각 주행 환경을 제공하여 각 장소별 처리 상태 및 시스

템 정보를 획득하여 사전 사고 방지 및 위험 요소를 대처하는 방안에 대한 모색 

가능 하도록 하는 가상 현실 주행환경 시스템

◯ 실상황 같은 시뮬레이션을 통해 자율주행차량을 테스트할 수 있는 시스템으로, 

자율주행차량을 도로에서 적용하기 위한 보다 안전하고 확장 가능한 방법을 제공

◯ 시뮬레이션 소프트웨어를 통해 카메라, 라이다 및 레이더와 같은 자율주행차의 

센서를 시뮬레이션, 실 도로주행 중인 차량의 센서를 모사하는 소프트웨어 스택 

일체를 실행하고 시뮬레이션 된 데이터를 처리
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□ 한국 PopcornSAR사 AutoSAR 개발 환경

◯ 국내 ADL(AUTOAR Design Language)기반의 ARXML(AUTOSAR XML) 설계 도구 

개발 기업

◯ 지원 버전 : Adaptive AUTOSAR : R17-10과 R18-03

◯ 주요기능 : AUTOSAR 프로젝트와 ARXML 파일생성, Adaptive AUTOSAR 

application design, Application manifest, service instance manifest, machine 

manifest 생성 지원, ADL(AUTOAR Design Language) 파일의 Adaptive AUTOSAR 

application design, deployment, uploadable software package 생성, Contents 

Assistant 기능을 통한 쉽고 빠른 ARXML 작성
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제 2장 전기차

□  독일 메르세데스-벤츠(Mercedes-Benz)사 : 전기차량용 모터 및 인버터

◯ 플러그인 하이브리드 E350e 용 트랙션 모터 및 인버터, E-Class(중준형 세단)
◯ 최고출력(65kW출력@2000rpm), 최대출력토크(440Nm = 44.9Kgm)
◯ E-모드(전기만 사용)에서 최고속도 140Km/h, 15Km 주행(전기연비 2.3Km/kWh)
   , E-Class 경우 8.7kWh 용량의 리튬이온 배터리 팩 적용
◯ 인버터는 브레이크를 밟을 때 또는 관성 주행 중 트랙션 모터가 에너지를 생산하

여 배터리에 저장해 주행 가능 거리를 늘려주는 회생 제동 기능 가짐

◯ 국내 플러그인 하이브리드 차량과의 제원 비교

항목 H사 SONATA 2.0 플러그인 벤츠 E350e

공차 중량 1,725Kg 2,565Kg

배터리 용량 9.8kWh 8.7kWh

모터 최고 출력 50kW@2,330rpm 65kW@2000rpm

모터 최대 토크 20.9kgm 44.9kgm

1회 충전거리 45km 15km

전기 연비 4.8km/kWh 2.3km/kWh

Co2 배출량 25g/km 57g/km

엔진 배기량 1,999cc 1,991cc

◯ 세계 각국은 조만간 내연기관차 운행 금지에 대한 규제를 마련
Ÿ 환경 규제의 강화로 자동차업계는 석유를 연소해 엔진을 가동하던 기존 내연기관 

대신 전기 모터를 이용하는 전기차량으로 전환하는 시점
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Ÿ 노르웨이와 네덜란드는 유럽 국가 가운데 가장 이른 시점인 2025년부터, 독일은
 2030년, 프랑스와 영국은 2040년부터 내연기관차 판매를 금지

Ÿ 문재인 대통령은 2030년까지 개인용 경유차를 퇴출하겠다는 공약

◯ 전기차량 적용 모터
Ÿ 전기차량에 주로 사용되는 것은 AC모터 사용
Ÿ 직류 모터는 속도가 전압에 비례하기 때문에 속도를 증가시키기 위해서는 전압

을 제어해야 하며, 기계적인 스위칭방식의 구조인 브러쉬와 정류자의 구조로 
인해 수명에 제한이 있고 마찰이 심하며 통전시 스파크(Spark) 발생 문제, 최대 
회전수는 4,000~6,000rpm이며 최대효율은 88~91% 정도

Ÿ 전기차량에 AC모터를 적용하기 위해서는 배터리의 직류(DC) 전원을 교류(AC) 
전원으로 변환 시켜 주는 인버터가 반드시 필요

Ÿ 전기차량에는 출력밀도가 높고 광범위한 운전이 가능한 영구자석형 동기 모터
(PMSM : Permanent Magnet Synchronous Motor)가 전기차량용 구동모터
(Traction Motor)로 주로 사용

Ÿ 영구자석형 동기모터(PMSM)는 영구자석을 회전자에 어떻게 결합하는가에 따라
서 표면자석형 동기기녜(SPM : Surface Permanent Magnet Synchronous 
Motor)와 매입자석형 동기기(IPM : Interior Permanent Magnet Synchronous 
Motor)로 분류

Ÿ 영구자석형 모터는 고효율(최대95~97%)이면서 저속에서 고토크를 낼수 있어 
저속특성이 우수하나 제어를 위한 드라이브 가격이 비싸고 영구자석의 가격이 
비싸다는 단점이 있다. 회전수는 4,000~15,000rpm 정도이고 견고하며 유지보수 
측면에서 탁월

Ÿ 역기전력파형과 입력 전류의 형상에 따라 크게 BLAC PM 모터와 BLDC PM 모
터로 구분

Ÿ BLDC PM 모터의 경우 전류의 방향이 변할 때마다 큰 토크 리플이 발생하여 
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제어와 전자파 장해의 문제로 친환경차용 구동모터로는 적합하지 않아 BLAC 
PM 모터들이 주로 적용

◯ 전기차량 변속기 (미션)
Ÿ 차량의 초기 기동 및 저속 주행시 요구되는 구동 모터의 큰 토크를 보상하기 

위서는 전류량을 증가 시키는 방법이 사용
Ÿ 모터에 인가되는 전기 에너지 중 손실은 열 에너지로 변환, 즉 전류량이 커질

수록 손실 열에너지도 증대
Ÿ 통상 전기차량에서는 저속과 고속으로 전환 가능한 2단 감쇄기를 장착
Ÿ 테슬라는 변속기를 대신하여 2개의 모터를 사용하여 큰 토크가 필요한 저속 구

간에서는 저속 모터가, 큰 토크가 필요 없는 고속구간에는 고속 모터를 상황에 
따라 각각 제어

Ÿ 2025년에는 대부분의 전기차량이 2단 이상의 변속기를 장착하고 배터리 용량
의 증대로 인해 3단 변속기도 부분적으로 적용될 것으로 예측

Ÿ 향후 기술 발전에 따라 변속기(감쇄기), 차동 기어 등을 제거하고 인휠
(In-Wheel)모터를 삽입한 직접구동(Wheel Hub Drive) 기술로 발전 될 것으로 
예측

□  미국 파커 하니핀(Parker Hannifin)사 : 전기차량용 트랙션 모터

◯ 전기차량 트랙션(구동) 모터와 인버터 설계/제조
◯ 트랙션 모터/발전기 및 컨트롤러는 25KW 에서부터 200KW 까지의 전력범위
◯ 전기 트랙션 시스템은 소형전기차량(NEV :New Electric Vehicle)에서부터 대형트

럭까지 포괄
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제 3장 시험분석

□  NI Alliance 파트너 사 : HIL(Hardware-In-the-Loop)

◯ adasiiT사와 SET GmbH : ADAS HIL 시스템 솔루션 제공
Ÿ NI 소프트웨어 및 하드웨어 플랫폼을 기반으로 자율주행을 위한 ADAS의 시험 

기능에 대한 요구는 모든 자동차 센서의 입력을 결합(즉, 센서 융합) 할 수 있

는 포괄적인 테스트 시스템 제공

◯ Konrad Technologies : ADAS 관련 제품 자동검사 솔루션 제공
Ÿ 카메라 모듈, 레이더/라이더 센서 자동 시험 분석 솔루션



- 7 -

◯ WKS Informatik사 : LV124/LV148 자동차 시험 장비
Ÿ 이 표준은 독일 자동차 업체들에 의해 개발되었으며 ISO 7637 을 기반

Ÿ LV124-1는 3.5t 이하 자동차에 사용되는 전기부품들에 대한 규정 (E-01~E-22)

Ÿ LV124-2는 환경시험 : 기계적 요구사항 시험, 환경적 요구사항 시험, 수명 시험

Ÿ LV148은 48V계 자동차의 전기부품에 대한 규정 (E48-01~E48-21)

Ÿ LV표준 채택회사 : Audi, BMW, DAIMLER, PORSCHE, Volkswagen, 

Mercedes-Benz

Ÿ 차고 : 부록자료 참조
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□  미국 HUMANETICS사 인체 시험 더미 (ATD)

◯ 인체더미모델(ATD : Anthropomophic Test  Dummy)는  자동차 사고시 인간에게 

미칠 수 있는 각종 영향을 조사하는데 사용되는 인체  모형

◯ 더미는 유아용과 성인용 등 신체 조건에 따라 구분되며 체형에 따라서도 유럽형, 

미국형 등 다양한 신체 사이즈로 존재 하며, 더미를 활용한 충돌실험은 20여 가

지로, 실험 용도에 따라 더미의 종류도 다양, 남녀 구분과 함께 연령대 별로 6가

지로 나뉨.

◯ 더미를 제작 및 공급 업체는 미국 휴매네틱스(Humanetics)가 유일, 독일과 일본

에서 더미제작 사업을 시도했으나 실패

◯ 더미는 인간과 같은 신체 구조는 물론 피부와 촉감까지 비슷하게 만들어지며 수 

백개의 감지 센서를 통해 인간에게 가해지는 다양한 충격 등을 데이터로 전달

◯  더미에 적용되는 데이터는 독일의 나치가 유대인을 대상으로 실시한 생체실험 

결과와 일본 731부대가 중국, 조선인 등을 대상으로 한 생체실험에서 얻은 자료

인 것으로 알려져 있으며, 이 데이터는 미국이 2차대전에서 승리하면서 독일과 

일본으로부터 획득하여, 이 자료를 휴매네틱스사의 더미 제작에 사용
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□  독일 GOM사 : 3차원 비접촉 형상 계측 시스템

◯ 패턴 투영 카메라 촬영 방식의 비접촉 광학식 3차원 측정기 “ATOS(에이토스)” 시

스템, CCD 카메라와 디지털 영상처리에 의한 측정

◯ 2개의 CCD 카메라를 배치하여 좌우 쌍방에서 스테레오법으로 촬영하는 기술을 

융합시켜 물체의 자유 형상을 계측하여 PC 내에 3차원 형상이나 좌표 등의 측정 

결과를 표시하는 기능. 

◯ 스캔한 형상 데이터와 CAD 등의 기준 형상 데이터를 소프트웨어 상에서 비교 검

증하고, 그 형상 차이를 등고선(Contour, 영역 색별 표시)도로 표시

◯ ARAMIS SRX : 3차원 좌표와 변위 및 표면 변형에 대한 비접촉식 동적 평가가 

가능한 3차원 측정 시스템, 12메가 픽셀의 카메라가 초당 최대 2000개의 이미지

를 캡쳐하는 고해상도 고속 카메라 이미지를 영상처리를 통해 충격/충돌시 부품

의 거동을 고밀도로 분석

◯ 상세 동영상 자료 : YouTube 참고 (High-Speed Testing with ARAMIS SRX)
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□  독일 Polytec사 : 비접촉식 레이저 도플러 진동측정 장비

◯ 헬륨-네온 레이저를 이용하여 측정대상의 속도와 변위를 측정
◯ PSV-400-3D 스캐닝 진동측정 장비

Ÿ 구조물로부터 3차원 진동 데이터를 얻기 위해 사용하

Ÿ 브레이크의 스퀵 노이즈(Squeaking noise) 측정, 차체의 고유진동수 및 완충력 

등을 측정등

◯ PMPV-800 다중 동기식 광학 진동측정 장비

Ÿ 최대 48개의 카메라와 8개의 기준(가속도 센서등)을 조합하여 3차원 정보취득
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제 4장 참관 결론

□  지구온난화와 같은 환경문제와 함께 에너지 수요의 급속한 증대, 불안정한 원유 
공급, 자원 개발을 둘러싼 국제 분쟁 등과 같은 에너지 수급의 제약 문제로 CO2를 
줄이고 화석연료의 사용량을 줄일 수 있는 친환경 기술의 필요성이 대두되어 오는 
대외 환경 변화에 따라 자동차 부문은 에너지 자원의 다양화와 에너지 효율의 극
대화 방향으로 발전해 왔으며, 우리나라를 비롯한 미국과 일본, 유럽, 중국 등 주요
국의 연비 배기 규제는 갈수록 강화되고 있다.

□  지금까지 전기차는 내연기관차와 경쟁하며 시장을 만들어왔다. 내연기관차보다 주
행거리가 짧았고 내연기관차 보다 가격대가 높았다. 그러다 보니 전기차가 자동차 
시장에서 점유하는 비중은 제한적이었다. 그러나 2020년대에는 주행거리와 가격대
가 내연기관차 수준에 이르고 Connected Drive, 자율 주행(Autonomous Driving), 
최적제어를 통한 전자화에 의한 연비 개선기술의 발전으로 전망된다.

□  전기차 대중화 시대를 열기 위해서는 파워트레인 시스템 관점의 성능 개선이 필
요하다. 전기차 파워트레인을 구성하는 부품은 모터, 파워일렉트로닉스, 배터리 등
이 있다. 배터리, 모터 등 단위 부품의 개선 여지가 줄어들고 있는 상황에서 파워
트레인 전체 시스템 관점에서의 개선 노력이 활발해질 것으로 전망된다.

□  주행거리와 가격대가 내연기관차 수준에 이르는 전기차 대중화 시대에는 주행거
리와 차량 가격의 차별적 경쟁 요소로서의 의미가 약화되고 아래의 요소들이 차별
적 경쟁 요소로 부각될 전망이다

◯ 전기차 모델간 연비 경쟁이 치열하게 펼쳐질 것이다. 고효율 모터를 채용하고 고
밀도 전지를 개발하는 것도 필요하지만, 전기차 파워트레인 시스템 전체 관점의 
에너지 효율이 더 중요해 질 것이다. 

◯ 초기 가속성, 정숙성, 부드러운 감속 등 전기차 만의 독특한 사용 경험이 전기차 
모델 간 경쟁의 새로운 요소로 부각될 것이다. 

◯ 전기차 부품 중에서 원가 비중이 가장 높은 파워트레인의 내구성에 따라 전기차 
모델 간의 재판매 가치가 달라질 것이고, 이는 전기차 모델 간 경쟁요소로 이어
질 가능성이 높다
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부록 : LV124 & LV148 시험 관련 입수 자료

□ Electrical normative basics and practicalchallenges for vehicle 
components and systems

◯ Content

1. Electrical requirements and tests of LV 124 and LV 148
Ÿ LV 124: Electrical and electronic components in motor vehicles up to 3,5t

Ÿ LV 148: Electrical and electronic components in motor vehicles 48V electrical 

system

1.1 Terms and Definitions

1.2 Electrical requirements and tests

Ÿ LV 124: E-01 to E-22

Ÿ LV 148: E48-01 to E48-21
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