
1. 서론

AUTOSAR(AUTOmotive Open System

ARchitecture)는 자동차 소프트웨어 아키텍처의 중

요한 표준이다. [1]자동차의 전자제어장치인

ECU(Electronic Control Unit) 사용의 증가에 의해

소프트웨어의 규모와 복잡도가 증가하였다. 이에 따

라 소프트웨어의 품질 보증과 신뢰성을 높여 효과적

으로 개발하기 위해 소프트웨어의 구조와 개발 방법

을 표준화시키는 것이 중요하다.

[2]이를 해결하기 위해 2003년 자동차 제조사를

중심으로 AUTOSAR 개발 파트너십이 설립되었다.

AUTOSAR는 자동차 ECU의 개방형 표준 소프트웨

어 구조를 개발하여 자동차 소프트웨어의 표준화와

모듈화를 통해 재사용성을 높이고 시스템의 통합과

개발을 효율화하였다. AUTOSAR 표준화는 아키텍

처, 애플리케이션 인터페이스, 개발 방법론 세 가지

의 목표를 가지고 표준화를 진행한다. 이때 SW 컴

포넌트들이 표준화되었기 때문에 이들을 개발하고

자유롭게 이용하여 차량 시스템을 구성할 수 있다.

본 논문에서는 이러한 AUTOSAR의 최신 기술

동향인 Adaptive AUTOSAR과 이것을 적용한 모델

인 SDV에 대해 제시하고자 한다.

(그림 1) AUTOSAR Classic Platform.

2. AUTOSAR Adaptive Platform

2003년부터 진행된 AUTOSAR 표준화는 초기의

목적에 부합하게 제한된 컴퓨팅 리소스를 다루는 데

특화되어 있으며 소프트웨어의 개발과 통합을 단순

화하는데 초점을 두었다. 그러나 차량용 ECU 개수

의 증가와 ADAS, V2X의 IT 융합 기술의 발전 및

리눅스의 차량 적용 사례 증가에 따라 기존의

AUTOSAR 방식은 명확한 한계점을 가지게 된다.

실시간 영상 처리 및 다양한 센서의 융합과 높은 수

준의 연결성과 같이 자율주행이 요구되는 차량은 기

존의 AUTOSAR 적용의 한계가 있었고 이러한 단

점을 보완하기 위해 Adaptive AUTOSAR가 설계되

었다.
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이러한 AUTOSAR와 SDV의 발전은 자동차 산업의 미래를 형성하는 주요한 도구로서, 효율적인 자
동차 소프트웨어 개발과 관리를 지원하며 더욱 지능적이고 연결된 자동차의 실현을 위한 기반을 마
련한다.



(그림 2) AUTOSAR Adaptive Platform.

[4]Adaptive AUTOSAR는 기존의 AUTOSAR

Classic Platform과는 다르게 C++ 객체 지향 언어로

코딩되어 있으며 이에 따라 기존의 다양한 차종과

플랫폼 확장성과 다르게 적응성과 유연성에 강점을

두고 있다. 또한 사용자가 직접 시스템에 필요한 요

구 사항에 따라 OS(Operating System)를 선택할 수

있다. 이때 POSIX(Portable Operating System

Interface)과 같은 운영체제를 선택할 수 있는데 이

OS를 적용함으로써 기존의 Platform에 비해 뛰어난

HW지원, MMU 및 멀티코어 프로세스가 가능해진

다. 또한 유동적 SW의 사용을 통해 차량의 운용 중

SW의 설치 및 업그레이드가 가능할 것으로 보인다.

두 Platform은 아래의 <표 1>과 같은 차이점을 가

진다.

<표 1> AUTOSAR Classic, Adaptive 사이의 관계

Classic AUTOSAR Adaptive AUTOSAR
C언어 C++ 객체 지향 언어
모든 Stack이 사전에

정의된 표준에 따라 구

현됨.

타깃 HW에 배치된 후

변하지 않음.

정적 신호 기반 통신 동적 서비스 지향 통신
기존 차량 도메인에 계

속 사용
Use case 위주 도입

자율주행 및 ADAS 기술의 등장으로 기존의

AUTOSAR가 가진 한계를 높은 수준의 연결성을

가진 Adaptive AUTOSAR가 해결하며 이를 통해

SDV가 가능할 것으로 보인다.

3. SDV

SDV(Software Defined Vehicle)는 기존 자동차의

하드웨어 기능과 특성을 소프트웨어로 정의하고 관

리하는 개념이다. 소프트웨어를 통해 차량의 주행

제어, 연결성, 인포테인먼트 시스템 등을 관리한다.

이러한 관리를 통해 하드웨어 기반의 차량과는 다르

게 자동차의 기능을 더욱 유연하게 개발할 수 있다.

[5]SDV실현을 위한 핵심 요소들로 서비스 모델, 소

프트웨어 플랫폼, E/E 아키텍처, 소프트웨어 공급망

이 있다. AUTOSAR의 발전에 따라 더욱 표준화된

소프트웨어 개발 방법과 통신 프로토콜은 SDV 개

념의 구현과 효율적인 관리가 가능하게 한다.

4. 결론

본 논문에서 AUTOSAR의 기본 개념과 발전 과

정을 설명하였다. ECU 사용의 증가에 따라 ECU의

효율적인 관리를 지원하기 위해 개발되었다. 이후

ADAS, 인포테인먼트 등 고차원적인 기능의 요구에

따라 AUTOSAR는 Adaptive Platform으로 발전하

였다. AUTOSAR의 발전에 따라 SDV 개념의 도입

이 가능해졌다. 두 개념의 발전은 효율적인 자동차

소프트웨어 개발과 관리의 미래를 형성하는 중요한

부분으로서 새로운 기술과 기능을 통해 더욱 지능적

이고 연결된 자동차의 실현에 기여할 것으로 기대된

다.
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