
I. 서 론

개인의 유휴자원인 주택, 자동차 등을 대여하여 

수익을 얻는 새로운 형태의 비즈니스모델을 사업화

한 공유경제기업이 급속도로 성장하고 있다. 소유가 

필요하지 않고 접속과 공유가 경제활동의 근간이 

되는 시대가 도래하고 있으며, 소비방식의 변화가 

공유경제의 성장을 통해서 현실화되고 있다. 이러한 

움직임은 자동차 산업에도 적용되고 있으며, 국내 

기업중에는 쏘카, 그린카가 카쉐어링 산업을 주도하

고 있다. 카쉐어링 산업은 국내뿐만 아니라 전세계

적으로 지속해서 성장할 것으로 전망되고 있다.

공유형차량은 일반차량에 통신모듈이 추가 적용

되어 공유서비스 관제시스템과 서로 통신하여 차량

의 상태를 실시간으로 관리하고, 고객에게 차량을 

대여할 수 있도록 하는 것이다. 따라서 공유차량의 

통신모듈은 아래 기능을 반드시 포함하여야 한다. 

첫번째는 차량과 관제 서버간의 통신 기능이다. 두

번째는 차량의 위치 정보를 수집하는 기능이다. 세 

번째는 차량의 데이터를 수집하는 기능이며, 마지막 

네 번쩨는 차량의 문잠금장치 및 시동을 제어하는 

기능이다. 본 논문에서는 차량과 관제서버간의 통신

기능과 위치정보 수집기능에 대한 개발내용을 주로 

다룬다. 
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그림 1. 통신모듈 보드 및 대상차량

Fig. 1. Communication module board and target 

vehicle

공유서비스 통신모듈의 베이스보드는 경북IT융

합산업기술원에서 자체 개발한 보드를 활용하였다. 

공유서비스 통신모듈의 적용차량은 국내 초소형 전

기차 제조사인 마이브사의 마이브_M1으로 선정하

였다. 그리고 공유서비스 서버는 플라잉사에서 개발

한 서버시스템을 적용하였다. 서버간 통신은 무선통

신방식(LTE)을 적용하였고, 위치정보는 GPS센서를 

통해서 수집하였다. 그리고 각 기능에 대해 실차기

반의 테스트를 통해서 기능검증을 완료하였다.

Ⅱ. 공유서비스 통신모듈 기능개발

1. 시스템 구성

공유서비스 통신모듈의 베이스보드는 경북IT융

합산업기술원에서 자체 개발한 보드를 적용하였다. 

개발보드의 MCU는 ARM Cortex-M4 STM32F4 

가 탑재되어 있으며, 인터페이스는 CAN, UART, 

GPIO로 구성되어 있다. CAN은 차량의 데이터수집 

및 차량제어를 위한 인터페이스며, UART는 LTE모

뎀 및 GPS 센서의 데이터수집 및 제어를 위한 인

터페이스이다. 그리고 GPIO는 보드에 내장된 LED 

및 센서전원을 제어하기 위해 사용된다. 아래 그림1

은 공유서비스 시스템을 도식화한 그림이다.

그림 2. 시스템 구성도

Fig. 2. System Diagram

2. 무선통신 기능개발

공유서비스 통신모듈의 모뎀은 일반적인 LTE모

뎀은 적용이 불가능하기 때문에 MQTT 프로토콜을 

지원하는 임베디드 타입의 LTE모뎀을 선정하였다. 

선정된 모뎀은 Murata사의 Type1SC를 탑재한 

CodeZoo사의 CAT.M1 이다. CAT.M1 모뎀은 

UART 인터페이스를 기반으로 AT Command로 제

어 된다. 따라서 무선통신을 구현하기 위한 모뎀제

어 절차 및 Command를 분석을 통해 펌웨어 개발

을 수행하였다. 모뎀제어 로직은 “모뎀부팅 → 기본 

설정값 입력 → 네트워크 연결 → 노드정의 → 프

로토콜 설정 → MQTT 서버접속 → 데이터모드 → 

연결해제” 순서로 정의된다. 개발보드의 펌웨어는 

모뎀의 정의된 로직 순서로 동작이 되도록 개발하

였다. 통신모듈과 서버간읜 통신 프로토콜은 

MQTT(Message Queuing Telemetry Transport) 

프로토콜을 적용하였다. 통신모듈에서 서버로 송신

하는 데이터 항목은 총 20가지 항목으로 상세 정보

는 아래 그림2와 같다.

표 1. 차량 데이터 리스트

Table 1. Vehicle Data list

MQTT서버의 기본 데이터 송수신 형식은 Json

타입으로 정의되어 있기 때문에, 통신모듈에서 차량

데이터를 서버로 송신할 때 데이터를 Json타입으로 

변환하여 송신하여야 한다. 아래 그림3은 차량데이

터들을 Json타입으로 변환한 펌웨어 코드이다.



그림 3. 데이터 타입 변환(Json)

Fig. 3. Data type transformation(Json)

통신모듈에서 서버로 차량데이터를 송신하는 주

기는 5초로 정의하였으며, 서버 데이터베이스에 저

장된 시간을 통해서 5초 주기로 데이터가 저장된 

것을 확인하였다. 아래 그림4는 서버 데이터베이스

에 저장된 차량데이터를 확인한 내용이다.

그림 4. 서버 데이터베이스에 저장된 데이터

Fig. 4. Data stored in the server database

3. 위치정보 수집기능 개발

차량의 위치정보는 GPS센서를 통신모듈에 적용하여 

위도, 경도 데이터를 수집하였다. GPS센서는 정확도가 

높은 센서일수록 비용이 크게 증가되기 때문에 위치정

확도를 고려하여 적합한 센서를 선정하였다. 선정된 센

서는 ASCEN사의 GPS610으로 낮은 전력소비와 NMEA 

(National Marine Electronics Association) 프로토콜

을 지원한다. 데이터송수신 인터페이스는 UART로 적용

하였다. 아래 그림5는 GPS센서의 수집데이터에 대한 그

림이다.

그림 5. GPS 센서 로우데이터

Fig. 5. GPS Sensor low-data

GPS센서의 데이터중 위도, 경도 데이터를 추출하기 

위해서 GPRMC(Global Positioning Recommended 

Minimum data) 데이터를 활용하였다. GPRMC는 위도, 

경도, 고도, 속도, 방향, 시간정보를 포함하고 있다. 통

신모듈에서는 GPRMC 메시지를 수집하여 필요한 정보

를 파싱하여 데이터를 확보한다.

그림 6. GPS 센서 데이터 파싱

Fig. 6. GPS Sensor Data Parsing

Ⅲ. 공유서비스 통신모듈 테스트

1. 통신모듈 – 서버간 통신 테스트

테스트를 위해 공유서비스 통신모듈을 실차에 연결

하여 실차데이터가 서버데이터베이스에 일정주기로 저

장되는지를 확인하였다. 

그림 7. 통신모듈 차량연결

Fig. 7. Connecting communication module



테스트결과 차량 데이터가 5초주기로 서버 데이터베

이스에 저장되는 것을 확인하였다. 또한 저장된 데이터

가 실제 차량상태와 동일한지를 검증하였다. 

그림 8. 서버 데이터베이스

Fig. 8. Server database

2. 위치정보 정밀도 테스트

위치정밀도는 테스트는 기준 위치점을 정하고 

해당 위치점에서 초정밀 GPS장비를 활용하여 위도, 

경도에 대한 기준데이터를 확보한다. 이후 테스트할 

통신모듈 및 GPS센서를 기준점에 위치시키고 데이

터를 수집후 기준데이터와 비교하여 위치 정밀도를 

계산한다. 

그림 9. GPS센서 정밀도 테스트

Fig. 9. GPS sensor precision test

초정밀 GPS장비(AKT980R)의 정밀도는 약 

2cm이하로 매우 정확하기 때문에 기준점에 대한 

데이터는 신뢰할수 있다고 판단하였다. 테스트는 5

회 수행하였고 결과는 아래 표2와 같다.

테스트 순번
거리 차이 결과 

(단위: m)

Test 1 1.1274

Test 2 1.2746

Test 3 1.3621

Test 4 1.3825

Test 5 1.4186

AVG 1.3130

표 2. GPS 센서 정밀도 테스트 결과

Table 2. GPS sensor precision test result

테스트 결과 약 1.313m의 정밀도를 나타내었으

며, 목표치인 5m이하의 정확도 보다 훨씬 더 정확

한 결과를 나타내었다.

Ⅳ. 결 론

전 세계적으로 차량공유 시장이 확대됨에 따라 

기존의 차량공유 업체 및 완성차 업체, ICT 기업이 

앞다투어 이 시장에 뛰어들고 관련 사업을 확장하

고 있다. 또한, 자율주행기술 등 신기술의 발전과 

더불어 글로벌 차량공유 시장은 더 확대될 것으로 

전망된다. 그에따라 공유서비스를 위한 모빌리티용 

통신모듈의 기술도 다양하게 개발되고 있으며, 앞으

로 다양한 분야에 활용할 수 있을 것으로 여겨진다. 

예를들어 모빌리티의 정보를 실시간으로 수집하는 

기능은 차량관제시스템에 적용할 수 있으며, 축적된 

데이터를 바탕으로 차량고장진단 및 예측시스템에 

활용할 수도 있다. 그리고 통신기술을 바탕으로 원

격제어기능도 적용할 수 있을 것이다. 이러한 기능

들을 적용하기 위해서는 실제 차량의 엑츄에이터를 

제어하기 위한 기술개발 지속적으로 연구되어야 할 

것이다. 본 연구에서 수행한 결과물이 향후에도 다

양한 분야에 적용하여 활용될 수 있을 것으로 사료

된다.
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