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최근 자동차 산업에서 차량과 차량통신(V2V)와 차량과 도로 인프라간 통신(V2I)을 기반으로 한 자율주

행이 관심을 받고 있다. 국내외 다수의 기업들이 자율주행 개발 경쟁을 하고 있으며 미래의 시장전망 또한 

고무적이다. 특히 자율주행은 상황마다 운전자의 안전성과 차량의 신뢰성을 최선으로 하여 연구가 진행되

어 왔다. 하지만 자율주행에서 도로 인프라와 차량의 제어에 따라 자동차의 연료 소모량의 차이가 크기 때

문에 전체적인 주행에서 연비를 고려한 속도 프로파일이 요구된다. 본 논문에서는 도심 도로의 특성을 이

용하여 최적의 연비를 갖는 속도 프로파일을 제시한다. 차량이 주행의 출발점과 도착점내에 도로 정보들과 

통신이 가능하다고 가정한다. 속도 알고리즘은 계층적 구조를 이용한다. 상위 알고리즘에서는 신호시스템 

정보와 도로의 속도제한을 기반으로 제한조건을 설정한다. 하위알고리즘에서 상위 알고리즘에서 정한 제

한조건을 고려하여 연료 소비를 최소화 하는 도심 주행 속도 프로파일을 도출한다. 차량 모델은 중형 내연

기관 차량을 선정하고 차량 동력학 수식 기반의 모델링을 진행한다. 최적화방법은 전역 최적 값을 찾는 방

법인 동적 계획법 (Dynamic programming)을 이용한다. 
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