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인공위성을 통해 취득된 데이터들은 지상국의 수신처리시스템을 거쳐 표준영상으로 

생산되며, 생산된 영상으로부터 사용자에게 의미 있고, 가치 있는 정보를 이끌어 내는 

판독의 단계를 수행하게 된다. 본 연구에서는 원격탐사의 전반적인 이해를 돕기 위한 

교육적 모델로서 캔샛 프로그램을 도입하였다. 캔샛 프로그램은 스탠포드대 로버트 트윙 

교수의 제안으로 학생들에게 한 학기의 짧은 시간에 실제 인공위성의 설계, 해석, 제작, 

조립, 시험, 발사, 운용 등 전반적인 시스템의 이해를 도모하기 위한 1Kg 이하의 캔 

크기의 초소형 위성을 개발하는 교육 프로그램이다. 본 연구는 한국과학영재학교 R&E 

프로그램의 지원으로 시작하였으며, 실제 초소형 위성 캔샛(‘KSAsat'으로 명명)을 직접 

설계, 제작, 조립하고 최종적으로 발사 운용 시험을 수행하였다. 주 탑재체로 일반 상용 

디지털 카메라를 장착하였으며, GPS, 광센서, 3 축 가속도계, 온도센서, 압력센서를 

탑재하였다. 비행시험을 통해 성공적으로 영상을 취득하고, 각종 센서로부터의 데이터를 

지상국으로 전송 받았다. 지상국을 통해 처리 되어진 데이터로부터 의미 있는 정보를 

추출하는 판단의 단계를 거쳐 원격탐사의 전반적인 교육을 성공적으로 수행할 수 있었다. 

본 논문에서 캔샛 프로그램이 원격탐사 교육에도 충분히 활용될 수 있음을 보였다.  

 

 

                                           
* 교신저자 (prime@kari.re.kr, Tel: 042-860-2735) 
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1. 소개 

 

인공위성이나 항공기로부터 영상이나 

관련 데이터를 취득하여 처리·가공한 후 

판독의 과정을 거쳐 사용자에게 의미 

있고 가치 있는 정보를 이끌어 내는 

과정으로 원격탐사를 정의할 수 있다 

(Sabins, 2007).   

본 연구에서는 원격탐사 교육의 일환으로 

캔샛 프로그램을 도입하였다. 캔샛 

프로그램은 1998년 하와이에서 열린 대학 

우주 시스템 심포지엄에서 스탠포드대 

로버트 트윙 교수의 제안으로 학생들에게 

한 학기의 짧은 시간에 실제 인공위성의 

설계, 해석, 제작, 조립, 시험, 발사, 운용 

등 전반적인 시스템에 대한 이해를 돕기 

위하여 1Kg이하의 캔 크기의 초소형 

위성을 개발하는 교육 프로그램이다 

(Reed, 2000).  

지금까지 캔샛 프로그램의 주 목적이 

인공위성 시스템에 대한 이해를 돕기 

위한 것이었다면, 본 과제는 원격탐사 

교육의 일환으로 임무에 따른 실제 

캔샛을 제작하고, 비행을 통한 영상 

데이터를 취득하여 처리·가공 한 후 

판독의 단계를 수행하여 데이터로부터 

의미 있는 정보를 이끌어내는데 목적이 

있다.   

일반 상용 디지털 카메라로부터 영상을 

취득하는 것을 임무로 하여 우선 본 

연구에서는 단순화된 위성기능을 구현한 

캔샛의 설계 제작을 시도하였다. ‘KSAsat' 

(과학영재학교위성) 으로 명명한 캔샛의 

운용개념을 정의하고, 실제 위성 발사 및 

운용에 필요한 발사체, 지상국, 위성버스, 

탑재체의 역할을 모사하는 시스템을 

구성하였다. 안테나, 수신기, 수신처리 

소프트웨어로 구성된 지상국을 

제작하였다. 고공에서 캔샛을 낙하하고, 

관측임무를 수행하기 위하여, 로켓을 

대신하는 고공부상용 기구를 사용하였고, 

지상명령에 의해 기구로부터 캔샛이 

분리되도록 하는 자동 분리장치를 

제작하였다. 캔샛 낙하산을 설계, 제작하여 

임무수행에 필요한 충분한 비행시간을 

확보하도록 하였다. 그리고 송수신기, 

마이크로프로세서, GPS, 광센서, 3 축 

가속도계, 디지털카메라 등이 장착된 

캔샛을 설계․제작하여, 캔샛 운용개념에 

따라 실제 비행시험을 수행하였다. 

최종적으로 고공 낙하를 통하여 캔샛이 

비행하는 동안, 각각의 센서가 측정 또는 

관측한 데이터를 지상국을 통해 획득한 

후, 이를 분석하여 의미 있는 물리량을 

획득하였다.  

 

2. KSAsat 개념 설계 

 

A. 운용 개념 설계 

KSAsat이 수행할 임무를 다음과 같이 

네가지로 정의하였다.  

• 캔샛에 탑재된 GPS를 이용한 

고도정보 획득 

• 광센서에 의한 광조도 정보획득 

• 3축 가속도 센서에 의한 가속도 

정보 획득 

• 영상카메라에 의한 지상영상 

정보 획득 

KSAsat은 대형 기구에 탑재되어 지상 

명령에 의해 분리되며, 낙하산 전개를 

통해 낙하는 일련의 과정을 따르게 된다.  

 

B. 지상국 개념 설계 

지상국은 KSAsat으로부터 전송된 
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데이터를 받아들이는 수신블록, 위성의 

위치와 시간 정보를 수신하는 GPS블록, 

수집된 데이터를 분석할 지상블록, 

마지막으로 모든 정보의 실시간 모니터가 

가능하게 하는 모니터링 블록으로 

구성된다.   

 

 

그림 1. KSAsat의 지상국 개념 

 

C. KSAsat 본체 개념 설계 

KSAsat에서 필요한 기능블록은 전체적인 

제어를 담당하는 제어블록, 지상을 

촬영하는 카메라 블록, 그리고 주변 환경 

상황을 측정하는 센서블록, 위성의 위치 

및 시간 정보를 알려주는 GPS 블록 

그리고, 데이터를 전송하는 송신블록으로 

나눌 수 있다.  

 

 

그림 2. KSAsat의 본체 개념 

 

KSAsat은 최대직경 65.9mm, 길이 

90mm의 원통캔에 전자부가 삽입되고, 

탑재카메라는 캔 외부에 부착되어 영상 

획득 임무를 수행하도록 설계되었다. 또한 

고공에서 낙하하는 동안 낙하산의 항력에 

의해 충분한 임무수행 시간을 확보하도록 

설계하였다.  

하부 사각평판

내부 지지판

상부 원형평판

볼트에 의해 체결

볼트에 의해 체결

 

그림 3. KSAsat 하중지지 개념도 

 

하부 사각평판, 내부지지판, 상부 원형 

평판에 의해 KSAsat과 탑재카메라의 전체 

하중을 낙하산에 전달하고 항력이 

낙하방향과 반대로 작용하게 된다. 그림 

4는 탑재카메라와 KSAsat 및 낙하산과의 

연결방법이 제시된 구성도로서, 전체 

하중전달경로를 보여주고 있다.  

캔 단면 캔 단면

캔샛 하중 캔샛 하중

낙하산 줄
낙하산 줄

 

그림 4. KSAsat 구조부 구성도 

 

길이 69mm, 폭 41mm, 두께 1.7mm인 

2개의 사각 평판형 PCB에 전자부품을 

실장됨으로써 KSAsat 전자부가 구성된다. 

전자부품이 실장되어 캔에 삽입될 때, 

캔의 입구와 기계적 간섭이 일어나지 

않고 삽입될 수 있는 적합한 
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크기(69X41mm)의 PCB를 설계하였다. 

그림 5와 같이 PCB는 내부지지판에 

장작되도록 설계되었다. 또한 알루미늄 

내부지지판과 PCB 솔더링 영역의 접촉이 

발생하지 않도록 절연성 테플론 슬리브를 

설계하였다. 또한 절연성 테플론 슬리브는 

PCB와 PCB를 체결하고 지지하는 역할을 

한다.  

카메라

하부
사각평판

캔

케이블 통로

GPS

안테나

상부 원형평판

 

그림 5. KSAsat 전자부 조립 개념 

 

D. KSAsat 탑재체 개념 설계 

 

KSAsat의 주된 임무 중 하나는 디지털 

카메라를 사용하여 지상의 영상을 

촬영하는 것이다. 애초에 소형 카메라 

모듈을 고려하였으나 데이터를 직접 

지상국에 전송하기 위하여 별도의 통신 

시스템을 개발해야 하고 전력적으로도 

많은 어려움이 있었다. 따라서 새로운 

영상 시스템을 개발하기 보다는 학생들이 

쉽게 적용할 수 있도록 하기 위해 

상용디지털 카메라를 이용하기로 하였다. 

이와 같이 상용 디지털 카메라를 

이용하여 높은 화질의 영상획득이 

가능하였고 영상 정보를 위한 별도의 

메모리 부분을 만들 필요가 없어졌기에 

간결한 형태의 구성이 용이하였다. 

KSAsat에 사용한 디지텔 카메라는 Wakian 

DC 7300모델을 사용하였으며 카메라의 

무게가 다른 디지털 카메라에 비해 

월등히 가벼웠기에 본 KSAsat의 탑재체로 

적합하다고 판단하여 이를 이용하기로 

하였다.  

 

   

그림 6. KSAsat의 탑재 카메라 

 

3. KSAsat 비행 모델 제작 

 

그림 7은 원통 캔에 삽입을 원활하게 

하기 위하여 복층 구조의 전자부의 조립 

상태를 볼 수 있다.  

   

그림 7. 비행모델 전자부 조립 

 

전자부를 원통에 삽입 후 고정, 낙하산의 

산줄을 KSAsat 뚜껑에 연결, KSAsat의 

본체와 카메라를 연결, 안테나, GPS를 

장착, VCC-Ground short circuit 확인, 

스위치 장착, 충격흡수 스펀지 장착순으로 

조립하였다.  

 

   

그림 8. 최종 조립된 비행모델 KSAsat 
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일반적으로 캔샛의 발사 시 로켓을 

사용하며 캔샛과 낙하산을 로켓의 내부에 

함께 삽입한 후 로켓이 최고점에 

이르렀을 때 로켓의 내부 화약이 

점화됨에 따라 이들이 밖으로 자동 

사출되도록 한다. 하지만 현재 제작한 

KSAsat의 경우 로켓 개발의 여유가 없고, 

발사장소 제약 등으로 이유로 인하여 

자유낙하방식의 비행을 계획하였다. 

따라서 별도의 투하장치의 개발이 

필요하다.  

 

 

그림 9. 투하장치 전체 모습 

 

4. KSAsat 최종 비행 

 

헬륨을 가득 채운 풍선(애드벌룬)의 

부력을 이용하는 방법으로 적정 고도까지 

KSAsat을 상승시킨 후 무선 투하장치를 

이용하여 KSAsat를 낙하시험을 

수행하였다.  

 

그림 10. KSAsat 비행 시험 개념도  

  

  

그림 11. KSAsat 낙하의 단계별 모습 

 

5. KSAsat 비행 시험 결과 

A. GPS 수신 데이터 분석 

그림 12는 시간에 따른 고도정보와 

위도,경도, 고도를 이용하여 3차원으로 

KSAsat의 이동한 경로를 나타내였다. 

주어진 데이터로부터  KSAsat는 5분 동안 

약 80m를 애드벌룬을 이용하여 

상승하였고 약 30초 동안 낙하하고 

있음을 알 수 있다. 이동경로를 통해 

바람에 의한 경로의 급격한 변화가 

있음을 알 수 있었다.  

    

그림 12. GPS 수신 데이터 

 

B. 광센서 수신 데이터 분석 

KSAsat의 외곽에 가공한 직경 5mm의 

구멍을 통하여 입사한 태양광의 강도를 

광센서로 측정한 데이터이다. 그래프를 

보면 처음 애드벌룬을 상승시키면서 

애드벌룬에 의해 KSAsat이 회전하기 

때문에 광세기의 변화가 심함을 알 수 
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있었다. 어느 정도 안정된 고도로 상승한 

이 후에는 광세기의 변화가 거의 없는 

것으로 미루어 KSAsat이 한 방향을 

지향하고 있음을 유추 할 수 있다.  

 

 

그림 13. 광센서로부터 측정된 데이터 

 

C. 3축 가속도계 수신 데이터 

분석 

1초 단위로 센서 값이 들어오기 때문에 

정밀한 가속도를 측정할 수는 없었지만 

그래프를 통해 z축의 변화가 가장 심함을 

알 수 있다. 하지만, KSAsat 상승 및 낙하 

시 외부 풍향의 급격하고 잦은 변동에 

기인해 실제 측정된 가속도 값은 변화의 

폭이 매우 심하였고, 이 때문에 정확한 

가속도 변동요인과 특성을 파악하기 

어려웠다.  

  

그림 14. 3축 가속도계 수신 데이터 

 

D. 영상 데이터 분석  

KSAsat은 낙하 중 6초 간격으로 사진을 

찍게 되어있다. 다음 그림은 실제 

KSAsat이 낙하하면서 촬영한 것으로 

낙하과정에서의 위성의 자세변화를 

유추할 수 있다. 하지만 낙하 고도가 

상대적으로 높지 않았고, 지상의 경우 

잔디 운동장이었기 때문에 대표적인 

지형지물이 없어서 대부분의 영상이 

잔디밭만을 촬영할 수 밖에 없었던 

아쉬운 부분이 있었다. 하지만, KSAsat의 

본연의 임무인 지상 영상촬영을 

성공적으로 수행하였으며 취득된 영상은 

메모리에 저장되어 획득되었다.  

 

 

그림 15. KSAsat 지상 영상 데이터 

 

6. 결론 

본 연구를 통하여 캔샛 프로그램을 

활용한 원격탐사 교육의 가능성을 찾고자 

하였다. 두 학기에 걸쳐 실제 캔샛을 제작, 

발사, 비행을 성공적으로 마무리 하였으며, 

이를 통해 인공위성 시스템의 운용원리와 

제작과 관련된 기술을 습득하였다. 또한 

이 전 과정을 통해서 학생들에게 원격 

탐사에 대한 전반적인 이해를 도모할 수 

있었다. 

 

참고 문헌 

 

Reed L. H. (2000). “Arizona State 

University's CanSat Program.” 

 

Sabins F. F. (2007). “Remote Sensing: 

Principles and Interpretation.” 

 

 

- 58 -




