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프로젝트 팀 구성 및 역할02
해당 프로젝트를 진행하면서 훈련생 별로 주도적으로 참여한 부분을 중심으로 작성한다.

* 프로젝트 운영 중 멘토의 지원내역도 간략하게 작성

훈련생 역할 담당 업무

김도엽 팀장

백승윤 팀원

김우진 팀원

서현범 팀원

강창묵(교수님) 멘토

발표 터널내 차선 변경 감점 구현

급조향, 급브레이크 구현

깜빡이, 차선 변경 감점

구간 가속 감점 구현, REPORT

주제 선정 피드백, 프로젝트 질의응답
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프로젝트 수행 절차 및 방법03
프로젝트의 사전 기획과 프로젝트 수행 및 완료 과정으로 나누어서 작성한다. 

프로젝트 수행 절차를 도식화하여 제시하거나, 더 효과적으로 전달하는 방법 등이 있다면 수정하여 작성 가능

기획 단계에서 도출된 주제와 아이디어를 기반으로 실제 프로젝트를 수행한 세부적인 기간과 활동 내용 작성

구분 기간 활동 비고

관련 지식 학습 4/14(월) ~ 4/16(수) 아이디어 선정

기능 구현 4/16(수) ~ 4/17(목) 협약기업 데이터 협조

기능 구현 4/16(수) ~ 4/17(목)

기능 구현 4/16(수) ~ 4/17(목) 팀별 중간보고 실시

기능 통합 4/17(목) 최적화, 오류 수정

총 개발기간 4/14(월) ~ 4/17(목)(총 4일)

센서 데이터 분석 프로젝트 주제 선정

급조향 급브레이크 감지 구현

가속 감지 구현

차선 변경 감지 구현

기능 통합 UI 구성
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프로젝트 주제 및 선정 배경, 기획의도03
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프로젝트 수행 경과04
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프로젝트 수행 경과04
학습 데이터 소개 (Train/dev set)

Rate AVG : 100hz => 0.01초

데이터개수 180,000 * 0.01 / 60 = 30분

연속감점방지 !
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프로젝트 수행 경과04
급제동 감지(is_sudden_brake), 급가속 감지(is_sudden_accel)

• 급제동및급가속은운전상의연료낭비이며, 탑승자의불쾌감을유발하는요소.

• 처리한데이터 :  

o 차량의종방향가속도(AccelForward). YAW_RATE, Speed2D (GPS상속도), 바퀴의회전상태,, TTC (Time_to_Collision)

• 곡률계산

Κ = ω/v (ω : YawRate, v : 전진속도) -> 차량의원운동을가정한곡률근사

Speed2D가유의미한값일경우에만곡률계산수행

• 전방장애물과의추돌위험

• SLIP 고려: 차량의좌우바퀴회전여부를기준으로판단. 

• 전방장애물유무:  TTC_C_1 ~ C_8중 0을제외한최소값으로판단.

o min(TTC) ≤ 2초일경우→ 위험상황에서의제동은정당한방어운전으로판단→ 감점제외
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프로젝트 수행 경과04
급조향 감지(is_sudden_steering), 위험 감지 무시(ttc_ignore)

• 실제차량에서의급조향발생시무게중심이동등으로인한차량미끄러짐, 크게는전복사고발생위험.

• TTC 2초이하인상황에서가속하거나속도를유지할경우위험경고를무시한것으로판단.

• 처리한데이터 :  

o 차량의종/횡방향가속도(AccelForward, AccelLateral). YAW_RATE, Speed2D (GPS상속도), 바퀴의회전상태,, TTC (Time_to_Collision)

• 충돌까지2초이하로인식되는상황에서실질적인감속이없을경우, 감점.

• 횡방향가속도가2. . 5 m/s이상일경우급격한조향간주 (일반적으로탑승자가불쾌감을느끼는수치.)

• 차량이커브구주행중일때는조향이클수밖에없음. 감점예외처리대상.

• G-G 다이어그램을활용하여차량의안전한움직임에대한한계 영역정보제공
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프로젝트 수행 경과04
과속(is_over_speed)

• 처리한데이터 :  

o Speed2D , HDOP

• 제한속도

o 파이썬을통해특정지점의제한속도구간을변경하면서 .mat 파일을생성

• GPS의안정성이떨어질때, 가속감점을주지않기위해HDOP를고려.

• Speed2D > max_speed && HDOP< 5 -> 1점감점
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프로젝트 수행 경과04
방향지시등미조작차선변경

• 방향지시등 없이 차선 변경하는 행위는 주변 운전자에게 위험을 초래할 수 있는 위반 행위.

• 처리한 데이터 : 

• 좌측 방향지시등(CF_Gway_TurnSigLh), 우측 방향지시등(CF_Gway_TurnSigRh),

좌/우 차선 위치(LaneMarkPosition_Lh_ME, LaneMarkPosition_Rh_ME)

• 차선 변경을 감지했을 때 해당 시점부터 -10초 이내의 시점 사이에 

방향 지시등 신호가 감지되지 않은 경우 1점 감점
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프로젝트 수행 경과04
방향지시등미조작차선변경

- E_y 가 급하게 변한 순간 차선 변경
- 깜빡이 Data와 비교해봤을 때 Timing 일치 !
- Lane Detecting Data와 비교해봤을 때 Timing 일치
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프로젝트 수행 경과04
연속감지 (Continuous Detected)

* 결과 제시 ③모델 선정 및 분석

- 짧은 시간 내 (10분)  감점 연속 진행 시 가중 감점(10점)

- 연속 감지 여부는 최종 이벤트 로그를 기준으로 판단
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프로젝트 수행 경과04
훈련생 발표 영상이 아닌 세부 기능 소개, 화면 구동 및 기능 동작 여부 시연영상으로 제작한다.

* 결과 제시 ⑤시연 동영상

* 용량제한: 팀별 5-10분 내(100MB 이하), 기능별 소개 음성 포함, 별도 파일형태로 제출 가능



감사합니다!
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