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Abstract : Most active safety systems are designed to prevent mistakes and unstable maneuver that may result in 
accidents. Therefore, existing active safety systems are designed for bullet vehicles in car-to-car collisions. No active 
safety features that can protect target vehicles from unexpected collisions are available in the market yet. This study 
analyzed accident data with respect to target vehicles and presents the most frequent types, most severe types of 
accidents as well as the types of accidents resulting in multiple events. Furthermore, based on the analysis, some 
representative accident scenarios are extracted from the database to aid in the development of active safety features for 
target vehicles.
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1. 서 론1)

양산차에 ADAS(Advanced Driver Assist System) 
관련 센서 및 액추에이터의 장착 확대로 인해 관련 

기능 및 부가 기능의 급격한 발전이 이루어지고 있다. 
특히 사고를 능동적으로 방지하는 AEB(Autonomous 
Emergency Brake), ACC(Adaptive Cruise Control), 
LKAS(Lane Keeping Assist System) 등의 능동안전시
스템의 발전이 두드러진다.1) 하지만 위와 같은 시스
템 들은 가해차량 입장에서 운전자의 실수를 판단

하고 예방하여 사고를 방지하는 시스템으로 주변차

량의 실수 및 부주의로 인하여 발생하는 사고를 피

해차량의 입장에서 방지해주는 시스템은 아니다. 

근래 고속도로에서 졸음운전 차량에 의한 사고가 

대형사고로 이어진 사례를 통하여 알 수 있다시피, 
자 차량이 예상하지 못하는 방향에서 주변 차량이 

일으키는 사고는 자 차량의 운전자가 적절히 대응

하지 못하고 대부분 다중사고의 형태로 이어지는 

경우가 많다. 
이와 같은 이유로 피해차량 용 능동안전시스템을 

개발하려는 연구가 점차 늘어나고 있다.2-9) 대표적
인 사례로는 1차 충돌 후 피해차량이 과도한 횡 미
끄러짐 각을 갖지 않도록 하거나 현재 차선에서 벗

어나는 것을 최대한 줄여주는 목적을 가진 충돌 후 

자세제어에 관한 연구가 있었다.2-5) 또한 자차량과 
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Fig. 1 Example of NASS-CDS, NHTSA

주변 차량의 미래 경로를 예측하여 충돌 가능여부 

및 충돌확률 등을 계산하여 안전한 경로로 주행하

도록 하는 연구 등도 있었다.6-9) 이와 같은 연구들은 
임의의 사고사례나 가상의 사례를 기반으로 연구되

고 알고리즘이 개발 및 검증되었다.
대표적인 능동안전 시스템인 ESC(Electronic 

Stability Control)는 Elk test 또는 DLC(Doulble Lane 
Change)등의 주행 시나리오를 기반으로 시스템의 
개발 및 검증을 수행한다. 이는 ESC의 작동이 요구
되는 상황이 가장 잘 발생하고, 실제로 차량의 횡적 
안정성이 떨어지는 사고가 가장 빈번히 발생하는 

경우이기 때문이다. AEB의 경우도 표준화된 후방 
추돌 시나리오를 기반으로 제품의 개발 및 검증이 

이루어지고 있다.10)

ADAS 기술의 통합 시스템인 자율주행 자동차 시
스템 또한 안전 성능 평가를 위해 시나리오 개발이 

요구되고 있고 관련 연구가 진행 중이다.11) 하지만 
이러한 시나리오들은 자 차량이 가해차량으로 가정

하는 시나리오들로 구성되어있다.
피해차량 용 능동안전 시스템의 경우 아직 양산

화된 제품이 존재하지 않고, ADAS시스템을 적극적
으로 활용한 제품이 존재하지 않기 때문에 표준화

된 개발 및 검증 시나리오가 존재하지 않는다. 본 연
구에서는 피해차량 용 능동안전 시스템 개발 시 활

용할 수 있도록, 피해차량의 입장에서의 사고의 원
인, 형태 별 사고 빈도 및 사고 심각도를 분석하고 이
를 기반으로 가장 대표적인 사고 시나리오를 추출

하도록 하겠다. 이렇게 개발된 사고 분석 결과는 피
해차량 용 안전시스템을 개발을 위한 타당성의 근

거가 될 수 있을 뿐만 아니라, 안전시스템 알고리즘
의 작동 방식 및 개발 방향에 도움이 될 것이다. 또한 
개발된 시나리오는 안전시스템 개발 시 필요한 대

표 케이스 및 검증 케이스로서의 역할을 할 것이다.
본 연구에서는 피해차량의 입장에서 사고를 분석

하기 위하여 방대한 사고 관련 데이터베이스에서 

관련 데이터를 추출 및 재가공하여 분석하고 이를 

통하여 시나리오를 추출한다. 사고 정보를 통계학
적으로 분석하여 차대차 사고 및 다중사고의 주요 

발생 유형을 토대로 심각도가 높은 시나리오를 설

계한다.

2. 사고 표본

한국의 도로교통공단은 TAAS(Traffic Accident 
Analysis System)라는 시스템으로 사고 자료들을 공
개하고 있으나, 각 사고 분류 별 부상자 위주의 통계
자료만 제공하고 있다. 상세 정보가 공개된 자료는 
차량 종류, 사고 유형이 간단하게 기입되어있고, 다
중충돌 시 1차 충돌이후의 정보는 확인할 수 없다. 
반면 미국의 도로교통안전국 NHTSA(National High-
way Traffic Safety Administration)는 지난 20년간 미
국에서 발생한 차량 사고 데이터를 수집하고 데이

터베이스화하여 국내 데이터베이스보다 훨씬 다양

한 정보를 공개하고 있다. NHTSA는 Fig. 1과 같이 
각 사고의 사고차량 상세정보, 사고 궤적, 탑승자 부
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상정보, 주변 도로 환경 등의 상세정보를 수집하여 
NASS(National Automotive Sampling System)라는 이
름으로 공개하고 있다.

NASS는 General Estimates System(GES)와 Crash-
worthiness Data System(CDS) 두 가지 시스템으로 구
성되어있다. 이 중 CDS는 피해 상황에 대한 정보를 
상세하게 기록한 시스템이다.12) 해당 자료들은 경찰
청 사고 데이터를 기반으로 무작위한 사고 표본에 

대한 자세한 데이터로 구성되어있다. 해당 자료를 
수집하기 위해, 현장 조사팀이 충돌 지점에서 사고 
현장을 직접 조사하고 사고 피해자들과 인터뷰, 의
료 기록을 검토하여 사고 심각성을 확인한다. 이 후 
NASS의 품질 관리 표준을 통과하면 데이터베이스
에 해당 표본이 영구적으로 기록된다. 해당 정보는 
NHTSA에서 교통 안전 문제를 파악하고, 차량 간의 
충돌 데이터를 기반으로 차량 안전 시스템 설계 및 

평가에 사용되고 있다. 해당 자료들을 토대로 다양
한 교통사고 원인 분석이 이루어지고 있으며, 관련 
연구들에 활용되고 있다.13,14) 본 연구 또한 NHTSA
의 NASS-CDS 데이터를 토대로 필요한 정보를 추출
하여 재가공한다. 

3. 자료 분석

실제 사고 데이터에 기반하여 사고 시나리오를 

설계하기 위하여 데이터를 분석하여 통계적인 기반

을 만들어야한다. 이를 위해 공개된 사고 표본들을 
분석에 필요한 항목과 그렇지 않은 것들로 구분하

고 사용하기 위한 자료를 문서화하는 작업이 필요

하다. 데이터베이스는 제공하는 정보가 자세하고 
다양한 방면 문자기반으로만 제공하고 어떤 양식도 

제공하지 않으므로 본 연구에서 필요한 표형식의 

양식으로 문서화 하였다. 데이터베이스가 제공하는 
자료 중 최근 3년(2012, 2013, 2015)간의 전체 9586
건의 사고를 추출하여 분석하였다. 사고 표본들을 
아래 3.1절의 지표를 기준으로 데이터 전처리를 수
행하였다.

3.1 데이터 전처리

NASS-CDS는 ‘차대차’, ‘차 대 보행자’, ‘차 대 고
정물체’, ‘차 대 이륜전동기’ 등 모든 유형의 교통사

고 자료를 모두 포함한다. 본 연구에서는 ‘차대차’ 
사고만을 대상으로 자료를 추출하였다.
사고 시나리오를 설계하기 위하여 다음과 같은 

지표를 기준으로 자료를 재가공하였다. 주어진 데
이터베이스의 사고 요약과 사고 사진 및 궤적을 참

고하여 사고 발생순서 및 피해차량/가해차량을 기
입하였다. 사고 발생 순서에는 충돌 물체, Yaw 회전 
각도, Roll over 여부, 조향 상실 여부 등을 상세히 기
입하였다. 각 사고 차량의 모델, 주요 충돌 면, 심각
성을 기입하였고, 사고 궤적을 참고하여 첫 충돌사
고 시 피해차량의 충격 위치(Point of collision)를 추
가로 기입하였다. 해당 지점을 구분하기 위한 지표
는 Fig. 2에 나타내었다. 또한 충돌 각도는 피해차량
을 기준으로 뒤쪽에서 오는 충격은 0도, 왼쪽에서 
오는 충격은 90도, 앞쪽에서 오는 것은 180도의 기
준으로 표기하였다. 단, 각도는 45도 단위의 해상도
를 가진다. 예를 들어 180도는 180±22.5도의 충돌 각
도를 대표한다. 사고 주위 환경으로 도로 선형 유형, 
도로 표면 및 해당 구역의 속도 제한을 기입하였다. 
사고 직전 차량 속도 자료가 있을 경우 추가로 기입

하였다.

3.2 분석

재가공한 자료를 기반으로 시나리오 설계에 필요

한 1) 전체 차대차 사고를 분석하고 이 후 2) 단일사
고(두 차량만이 개입된 사고)와 다중사고(다수의 차
가 개입되고 복수의 사고가 일어나는 경우)로 구분
한 사고 유형별 분석을 실시하였다.

3.2.1 전체 차대차 사고 분석

분석 대상 전체 교통사고 9586건 중 차대차 사고
는 6185건으로 64.52 %를 차지하고 있다. Fig. 3에는 
재가공한 자료로부터 차대차 사고 중 충돌 부위 및 

각도 별 사고 발생 빈도 및 사고 심각도 확률을 추출

하여 이를 도시하였다. NASS-CDS는 사고 심각도를 
차량 피해를 기준으로 Minor, Moderate, Severe로 구
분하고 있으며, Fig. 3에서 심각도 확률은 주어진 유
형에서 Severe 사고가 차지하는 비율을 의미한다.

Table 1은 사고 빈도 순 상위 5개의 유형을 나타내
고 있다. 사고 발생 빈도 도표에서 가장 빈번하게 발
생하는 사고는 후방 추돌 사고(충돌 부위 : 9, 충돌



Suhyun Jeong․Juhui Gim․Changsun Ahn

한국자동차공학회논문집 제26권 제2호, 2018232

Fig. 2 The collision type: (a) Point of collision, (b) Impact direction

Fig. 3 Accident probability

각도 : 0°) 임을 알 수 있다. 다음으로 좌측의 직각 측
면 충돌(충돌 부위 : 14, 충돌 각도 : 90°)이 많이 발생
하고, 우측 직각 충돌(충돌 부위 : 4, 충돌 각도 : -90°)

Table 1 Top 5 types of car-to-car accident frequency
Point of collision / Impact direction (%) Probability

1 9/0∘ 20.25%
2 14/90∘ 5.42%
3 4/-90∘ 5.36%
4 13/90∘ 5.33%
5 5/-90∘ 5.22%

이 다음을 차지하고 있다. 후방 추돌 사고가 전체 차
대차 사고 중 1/3을 차지하는 정도로 빈번한 사고라
는 것은 AEB가 다른 시스템 대비 양산이 먼저 이루
어지고 안전도 테스트에서 높은 등급을 받기위한 

필수 기능으로 정해진 것을 뒷받침해준다. 또한 다
음으로 자주 벌어지는 사고 유형인 측면 충돌의 경

우 대부분 교차로 등에서 일어나는 사고로서 Euro- 
NCAP에서 교차로 사고 방지 기능의 의무화 흐름도 
이를 통해 이해할 수 있다.

Table 2의 사고 심각도의 경우, 가장 심각도가 높
은 사고는 앞쪽에서 오는 차량에 의해 일어난 측면 

방향 충돌 사고(충돌 부위 : 5, 충돌 각도 : -180°)이고 
대부분이 중앙선을 넘어서 피해차량의 측면을 비스

듬하게 충격한 경우이다. 다음으로 심각도가 높은 
사고는 정면충돌 사고(충돌 부위 : 1, 충돌 각도 : 
-180°), 측면에서 앞쪽을 타격한 사고(충돌 부위 : 15, 
충돌 각도 : 0°)순이다. 이러한 사고 유형은 빈도 통
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Table 2 Top 5 types of car-to-car accident severity
Point of collision / Impact direction (%) Severity

1 5/-180° 33.3%
2 1/-180° 23.68%
3 15/0° 18.18%
4 15/-180° 17.24%
5 2/-180° 17.07%

계에서는 매우 낮은 유형이었다. 이러한 두 통계 결
과를 통해 빈도가 높은 사고가 꼭 위험도가 높은 사

고는 아님을 알 수 있다.
사고 빈도와 Severe 확률을 비교했을 때 후방 추

돌과 직각 중앙 측면 충돌은 빈도에 비해 사고 심각

도가 낮은 것을 알 수 있다. 그에 반면, 서로 반대 방
향으로 향하여 부딪힐 경우 빈도는 낮으나 큰 피해

를 입을 확률이 높은 것을 볼 수 있다. 측･후방 충돌
의 경우 사고 시 상대 속도가 높지 않거나 범퍼를 통

한 충돌이 많아 충격량이 감소되어 차량 피해가 높

지 않는 것으로 판단된다. 
전체 충돌 후 진행방향의 각도 변화가 큰 경우 중 

Severe 사고 발생 확률은 10.27 %이고, 각도 변화가 
작을 경우 중 Severe 사고 발생 확률은 4.97 %이다. 
이는 사고 후 진행방향의 각도변화와 사고 심각도

가 상관관계가 있음을 보여준다. Fig. 4는 각 유형 별 
충돌 후 차량의 진행 방향의 각도 변화가 크게 발생

하는 경우와 그렇지 않은 경우 Severe 확률을 나타
낸 것이다. 각도 변화가 클 경우 측면 충돌이 Severe 
확률이 높은 것을 볼 수 있다. 그 중 사선으로 충돌
하는 경우가 직각 측면 충돌보다 심각도가 높다. 각
도 변화가 작을 경우 정면충돌이 Severe 확률이 높
은 것을 볼 수 있다. 정면충돌의 경우 다른 충돌 유
형보다 상대속도가 크기 때문에 심각도가 높은 것

으로 판단된다. 후방 추돌은 각도 변화가 작을 경우 
심각도가 매우 낮게 나오지만, 각도 변화가 클 경우 
심각도가 높아지는 것을 볼 수 있다. 측면 사고와 후
방 추돌의 결과를 통해 각도 변화가 클 경우 추가적

인 충돌 혹은 사고가 발생하여 사고 피해에 영향을 

미쳤거나 차량의 회전을 발생할 만큼 충격량이 컸

을 것으로 예측된다.
Fig. 5는 차대차 사고 시 차량의 각도 변화가 발생

한 확률을 충돌 위치와 방향으로 세분화하여 나타

Fig. 4 The probability of severity

Fig. 5 The probability of car-to-car accident with rotation

낸 것이다. 전체 차대차 사고 중 10.51 %사고에서 피
해차량에 각도 변화가 발생하였다. 관련 도표를 보
면 측면의 양 끝 방향으로 충돌하는 유형이 평균보

다 각도 변화가 생길 확률이 높은 것을 볼 수 있다. 
후방 추돌의 경우 각도 변화 확률이 매우 낮지만, 만
일 가해차량이 사선으로 충돌할 경우 확률이 높은 
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것을 볼 수 있다. 이는 측면 충돌과 같이 충돌 방향
과 진행 방향이 달라 모멘트가 발생하기 쉬워 이런 

경향을 강하게 가진다.
차대차 사고의 유형 별 분석을 크게 정면, 측면, 

후방의 경우로 살펴보면 후방 추돌은 사고 발생 빈

도는 높으나 사고 심각도는 매우 낮은 편이다. 각도 
변화 확률이 낮지만, 각도 변화가 발생할 경우 
Severe 확률이 높아지는 것을 알 수 있다. 정면충돌
은 사고 발생 빈도는 매우 낮으나 발생 시 Severe 확
률이 매우 높다. 하지만 각도 변화가 동반될 경우 그
렇지 않은 경우보다 Severe 확률이 낮은 것을 볼 수 
있다. 측면 사고는 발생 확률이 높은 편으로 심각도 
또한 높다. 측면 사고 중 직각 중앙 충돌이 그 외 측
면충돌보다 Severe 확률이 낮은 편이다. 또한 각도
가 변할 확률이 높을수록 사고 심각도가 Severe가 
될 확률이 높다.

3.2.2 사고 유형 별 분석(단일사고 및 다중사고)
차대차의 사고는 두 차량만이 개입된 단일 사고

로 끝나는 경우도 있지만 많은 경우 다수의 차량이 

개입되고 복수의 사고가 이어지는 다중사고의 형태

도 다수 존재한다. Table 3은 차대차 사고 중 단일 사
고 및 다중사고에 대한 통계를 나타낸 것이다. 사고 
건 수 비율을 살펴보면 다중 사고는 차대차 사고 중 

41.21 %로 단일 사고 비율과 큰 차이가 없다. 단일 
사고 중 유효한 피해를 보인 사고는 1742건으로 
Severe 비율은 9.18 %, Minor 비율은 17.89 %를 차지
하고 있다. 반면 다중사고 중 유효한 피해를 보인 사
고는 1418건으로 Severe 비율은 12.06 %, Minor 비율
은 10.37 %를 차지하고 있다. 즉, 다중사고 발생 시 
단일사고보다 큰 피해를 입을 가능성이 높다.

Table 3 Statistics for the single events and multi events in 
car-to-car accidents

Number of
accidents
(ratio, %)

Number of
effective
accidents

Number of
severe

accidents
(ratio, %)

Number of
minor

accidents
(ratio, %)

Single
accident

3636 
(58.79 %) 1742 160 

(9.18 %)
311 

(17.89 %)
Multiple
accident

2549 
(41.21 %) 1418 159 

(12.06 %)
133 

(10.37 %)

Total 5496
(100 %) - - -

Fig. 6 The probability of multi events in car-to-car accidents

Fig. 7 The severity probability of single event and multi event

Fig. 6은 전체 차대차 사고 중 다중사고 발생 확률 
도표이다. 해당 도표를 통해 모서리 부분에 충돌하
거나 측면에 충돌할 경우 다중사고가 많이 발생하

는 것을 알 수 있다. 이러한 경향을 보이는 이유는 
측면 충돌은 차량의 차선 이탈을 유도하는 경우가 

많기 때문으로 보인다.
다음으로 단일 사고 및 다중사고 발생 시 유형 별 

심각도 확률을 Fig . 7에 나타냈다. 단일 사고와 다중
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Fig. 8 The probability of multi events with the rotation

사고 모두 전방에 충돌이 있을 경우와 측 방향으로 

부딪힐 경우 심각도가 높게 나오는 것을 알 수 있다. 
두 사고 모두 비슷한 유형을 가지지만, 다중사고에
서 대체적으로 심각도가 높게 나온 것을 볼 수 있다.

Fig. 8은 차대차 충돌 이후 차량 각도 변화가 동반
된 경우 중 다중 사고로 이어진 확률을 나타낸 것이

다. 측 방향으로 충돌 시 단일 사고에서도 각도 변화
가 발생하는 것을 알 수 있으나 대부분의 각도변화

는 다중사고인 경우가 많은 것을 확인 할 수 있다. 
각도 변화를 동반한 전체 사고 중 단일 사고가 40.92 
%, 다중 사고가 59.08 %를 차지하고 있다. 단일 사고 
내 각도변화 발생 확률은 7.32 %, 다중사고 내 각도
변화 발생 확률은 15.06 %이다. 즉 이러한 결과를 통
해 각도변화는 다중사고 발생에 큰 영향을 미치는 

것을 알 수 있다.

4. 대표 사고 시나리오 추출

데이터 분석을 통해 얻은 결과를 토대로 단일 사

고 및 다중사고의 대표 사고 시나리오를 결정한다. 
해당 사고의 사고 발생 빈도와 사고 심각도가 높을

수록 대표 시나리오로서 가중치를 주었다.

4.1 전체 차대차 사고

단일 사고의 대표 유형은 사고 발생 빈도와 

Severe 확률에 기반하여 도출하였다. 단일 사고의 
대표 시나리오를 Fig. 9에 나타내었다. (a)는 차대차 
사고 중 높은 발생 비율을 가진 대표 유형을 나타낸 

것이다. 이는 사고의 발생 빈도 통계를 바탕으로 도

Fig. 9 The representative accident cases: (a) Based on 
frequency, (b) Based on severity, (c) Based on 
possibility of multi accidents

출되었다. 후방 추돌과 측면 직각 충돌이 전체 사고
의 약 50 %를 차지하고 있다. 측면 직각 충돌은 측면 
중앙을 부딪히는 유형과 타이어 앞, 뒤 측면 구간을 부
딪힌 경우로 나눌 수 있다. (b)는 차대차 사고 Severe 
확률 그래프를 기반으로 하여 사고 대표 유형을 도

출한 결과이다. 심각도 확률이 60 % 이상인 경우를 
분석한 결과 두 차량의 주행 방향이 반대인 경우 및 

횡방향 미끄러짐을 동반하는 측면 충돌이 많은 것

을 알 수 있었다. 이러한 결과에 따라 3가지 유형을 
대표 유형으로 설계하였다. (a)와 (b)의 두 대표 유형
들은 공통된 유형은 존재하지 않는다.

4.2 다중 사고

다중 사고의 대표 시나리오를 Fig. 9(c)에 나타내
었다. 전체 차대차 사고 중 다중사고 발생 확률이 70 
% 이상인 경우, 다중 사고가 많이 발생한 것으로 간
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주한다. 사고 건수가 현저히 적은 유형은 제외하였
다. 다중 사고가 일어날 확률이 높은 사고는 차량의 
주행에 총 4가지 유형이 도출되고 이중 좌우 대칭적
인 형태의 사고를 묶으면 다중사고가 많이 발생하

는 경우는 2가지 유형으로 볼 수 있다.

5. Case Study

차량 충돌 시뮬레이션 프로그램인 PC-crash를 사
용하여 대표 유형들의 충돌 및 충돌 후 경향을 살펴

보았다. 시뮬레이션 시 차량 모델은 Full-size sedan
을 사용하였고, 주행 속도는 55 km/h로 통일하고 운
전자의 조향 및 가감속은 변하지 않는다고 가정하

였다. 후방에서 충돌하는 유형에서는 가해차량 속
도를 65 km로 설정하였다. 탑승자는 65 kg의 운전자
만 탑승한 것으로 가정하였다. 시뮬레이션 분석은 
피해차량을 기준으로 한다.

5.1 전체 차대차 사고

Figs. 10, 11, 12는 사고 빈도에 따른 차량 대표 유
형 시뮬레이션 결과이다. 충돌 직 후 속도 변화를 살
펴보면 변화 폭이 5 ~ 20 km/h로 나타난다. 각속도는 
측면 충돌인 유형2, 3의 경우 충돌 직후 4 rad/s의 큰 
변화량이 생기지만 후방 추돌의 경우 각속도는 거

의 생기지 않는다. 즉, 측면 직각 충돌의 경우 Yaw 
회전이 발생하기 쉬우며 후방 추돌보다 속도 변화

량이 크다. 이는 속도 변화량은 충격량과 비례하므
로 측면 직각 충돌이 후방 추돌보다 심각도가 높은 

것으로 예상할 수 있다. 측면 충돌 중 양 끝 지점에 
충돌이 일어날 경우 중앙에 충돌한 경우 보다 차체

가 더 많이 회전한다.
Figs. 13, 14, 15는 사고 심각도에 따른 차량 대표 

유형 시뮬레이션 결과이다. 우선 유형 1, 2의 속도변
화를 살펴보면 20 ~ 40 km/h의 큰 속도 변화 폭을 보
인다. 이는 차량에 큰 충격량이 가해지므로 심각도가 
높은 것을 알 수 있다. 유형 1, 2의 각속도 변화는 3 ~ 
4 rad/s으로 높은 회전력이 발생하는 것을 알 수 있다.
시뮬레이션 결과는 3.2.1절에서 차대차 사고를 분

석한 결과와 매우 유사하게 나오는 것을 알 수 있다. 
충돌 후 결과와 자료 분석을 통해 사고 빈도 대표 유

형은 빈도는 높으나 피해가 낮은 것을 알 수 있다.

(a) Accident trajectory

(b) Velocity and yaw rate with respect to time
Fig. 10 The representative scenario 1 for the accident 

frequency

(a) Accident trajectory

(b) Velocity and yaw rate with respect to time
Fig. 11 The representative scenario 2 for the accident 

frequency
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(a) Accident trajectory

(b) Velocity and yaw rate with respect to time
Fig. 12 The representative scenario 3 for the accident frequency

(a) Accident trajectory

(b) Velocity and yaw rate with respect to time
Fig. 13 The representative scenario 1 for the severe accidents

(a) Accident trajectory

(b) Velocity and yaw rate with respect to time
Fig. 14 The representative scenario 2 for the severe accidents

(a) Accident trajectory

(b) Velocity and yaw rate with respect to time
Fig. 15 The representative scenario 3 for the severe accidents
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심각도 대표 유형 시뮬레이션 결과 자료 분석 대로 

심각도가 높은 것으로 판단되기에 대표 유형으로서 

신뢰성을 확인할 수 있다.

5.2 다중 사고

4.2 절에서 구한 다중사고 대표 유형 중 사고 확률
이 70 % 이상인 두 유형에 대해 Case study를 하였다. 
Figs. 16, 17은 다중사고 대표 유형 시뮬레이션 결과
이다. 다중 대표 유형에서 속도 변화는 2 ~ 5 km/h정
도로 적다. 충돌 후 이전의 속도가 유지되는 경향이 
높은 것을 알 수 있다. 이는 첫 충돌의 충격량이 낮
은 것을 의미한다. 자료 분석에서는 다중사고의 심
각도가 단일 사고보다 높았다. 이러한 시뮬레이션
결과를 통해 다중사고의 심각도는 첫 충돌이 원인

이 아니라 추가적인 충돌로 인해 심각도가 높아진 

것으로 예상 할 수 있다. 즉, 추가적인 충돌을 예방
할 수 있으면 전체 차량사고의 심각도를 낮출 수 있

을 것이다. 다음으로 각속도는 0 ~ 1 rad/s의 변화량
을 가진다. 두 대표 유형은 측면 사고임에도 불구하

(a) Accident trajectory

(b) Velocity and yaw rate with respect to time
Fig. 16 The representative scenario 1 for the multi event 

accidents

(a) Accident trajectory

(b) Velocity and yaw rate with respect to time

Fig. 17 The representative scenario 2 for the multi event 
accidents

고 5.1절에서 본 측면 사고들에 비하여 변화량이 적
은 것을 알 수 있다. 이는 충돌이 Side-slip으로 이어
져 두 차량이 서로의 움직임을 방해하기 때문이다. 
이러한 강제적인 힘이 차량의 경로가 도로 밖으로 

향하도록 유도하고 이는 추가 충돌을 유발한다.

6. 결 론

본 논문은 미국의 교통사고 데이터를 기반으로 

빈도별 심각도별 중요 사고를 분석하였으며 이를 

기반으로 대표 사고 시나리오를 추출하였다. 후방 
추돌, 측면 중앙 충돌이 최빈 사고 형태이며 이에 대
응하려는 능동안전 시스템이 이미 양산 또는 개발 

중인 것으로서 분석이 유효함을 보였다. 심각도가 
높은 사고는 충돌 시 상대 속도가 높거나(정면충돌), 
피해차량의 자세 변화를 일으켜 추가적인 사고를 

일으키기 쉬운 형태의 충돌(오프셋 충돌) 등의 형태
로 나타났다. 본 연구에서는 구체적인 통계 수치 이
외에도 이를 기반으로 개발 및 검증 시 사용할 수 있
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도록 대표 충돌 시나리오를 추출하였다. 또한 다중 
사고에서 동반되는 차량 상태 변화가 차량 회전각 

변화임을 사고 자료를 기반으로 검증하였다. 다중 
사고를 유발하는 대표적인 사고 시나리오도 추출하

였다. 추출된 시나리오들은 차량 충돌 소프트웨어
를 통하여 차량자세변화 및 충격량(속도변화)을 분
석함으로써 사고 데이터 기반으로 내린 결론과 일

치함을 보였다.
이 연구로 얻어진 통계 자료는 본 연구팀의 후속 

연구인 피해차량용 능동안전시스템의 제어알고리

즘의 판단 부분에 쓰일 예정이며, 대표 시나리오는 
알고리즘 개발 과정 및 검증 과정에 쓰일 예정이다.

후    기
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