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요   약 

 센서 네트워크는 광범위한 영역에서 다양한 환경정보를 수집 가능하다. 센서 네트워크 환경에서 발생

하는 다양한 이벤트 유형 중에 군집 이벤트는 객체의 군집, 물질의 확산 등과 같은 다양한 형태로 발생

한다. 센서의 에너지 제약 특성을 고려하여 군집 이벤트에 대한 에너지 효율적인 탐지 기법에 대한 다양

한 기법들이 연구되고 있다. 기존에 제안된 군집 이벤트 탐지 기법들 중 이벤트를 감지한 모든 노드들의 

정보를 이용하지 않고, 이벤트의 경계 정보만을 추출하여 기지국으로 전송함으로써 군집 이벤트를 탐지

하는 기법이 제안되었다. 하지만 군집 이벤트의 범위가 넓어지고 센서의 배포 밀도가 높을 경우 경계에 

위치한 노드들 또한 증가하여 많은 전송 비용을 필요로 한다. 본 논문에서는 에너지 효율적인 군집 이벤

트 탐지를 위해 이벤트 경계 노드들의 정보를 압축/요약하여 나타낼 수 있는 인-네트워크 최소 경계 다

각형을 생성 기법을 제안한다. 

 

1. 서  론 

 

최근 무선 통신 기술과 MEMS 기술의 발전으로 

대규모의 무선 센서 네트워크의 설계와 운용이 

가능하게 되었다. 대규모 무선 센서 네트워크는 

수백~수만 개의 센서 노드들로 이루어져 있으며, 각 

센서 노드는 온도, 습도, 조도, 영상 등의 다양한 환경 

정보를 수집할 수 있는 센서 소자들과 단거리 RF통신이 

가능한 통신 모듈을 내장하고 있다. 이를 통해 센서들 

간의 네트워크를 구축하여 관심 지역에 대한 다양한 

데이터를 수집할 수 있다. 센서는 일반적으로 내장 

배터리를 이용해 동작한다. 만약 배터리를 모두 

소모하게 되면 해당 센서 노드는 더 이상 동작할 수 

없으며, 구성한 네트워크는 활용 불가능해진다. 이로 

인해 배터리 전력을 얼마나 오래 유지하느냐에 따라 

센서 네트워크의 수명이 결정된다[1, 2]. 

센서 네트워크에서 발생하는 이벤트는 응용의 형태에 

따라 몇 가지 종류로 구분할 수 있다.  

 

 수집된 모든 데이터 = 이벤트 

센서 네트워크가 배포된 전체 영역의 상태정보를 

모니터링 하는 응용에서 모든 센서에서 수집된 

가공되지 않은 데이터를 이벤트로 간주한다. 

 조건을 만족하는 일부 지점(point) 데이터 = 이벤트 

특정 단일 객체 추적 이나 아웃라이어(Outlier) 

데이터 탐지와 같은 응용에서는 점 형태의 데이터를 

이벤트로 간주한다. 

 조건을 만족하는 군집 데이터 = 이벤트 

산불, 유독 가스, 방사능 등과 같이 특정 영역에 

연속적으로 분포하는 형태의 데이터를 이벤트로 

간주한다. 

 

이벤트

이벤트이벤트

 

(a) 전체 이벤트   (b) 지점 이벤트    (c) 군집 이벤트 

그림 1 이벤트의 형태 

 

기존의 이벤트 탐지 기법들 중 응용빈도가 높은 군집 

이벤트를 에너지 효율적으로 탐지하기 위한 기법에 

대하여 많은 연구들이 진행되었다. 

군집 이벤트는 개별 개체에 의해 발생하는 지점 
이 논문은 2009년도 정부(교육과학기술부)의 재원으로 한국연구재단의 지원

을 받아 수행된 기초연구사업의 결과임.(No. 2009-0089128) 
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이벤트와 달리 지리적으로 인접한 센서들에서 서로 

중복되거나 유사한 데이터를 수집한다. 예를 들어 

산불이 발생한 지역의 모든 노드들은 고온의 유사한 

정보를 수집하는 특성을 나타낸다. 따라서, 군집 

이벤트를 효율적으로 탐지하기 위해 이벤트가 발생한 

지역의 모든 센서 데이터를 이용하지 않고, 이벤트 

경계지역의 센서 데이터만 이용하여 이벤트의 위치, 

크기, 형태 등의 정보를 판단하는 기법이 

제안되었다[3]. 

본 논문에서는 대규모의 무선 센서네트워크 환경에서 

연속적이고, 광범위한 영역에 걸쳐 발생하는 군집 

이벤트의 경계 정보를 인-네트워크 방식의 최소 경계 

다각형(MBP) 생성 기법을 통해 적은 데이터 사이즈로 

표현하고, 이를 통해 에너지 효율적인 군집 이벤트 탐지 

기법을 제안한다. 본 논문의 구성은 다음과 같다. 

2장에서 기존에 제안된 경계 노드 정보를 이용한 군집 

이벤트 탐지 기법들에 대해 기술하고, 이러한 연구들의 

문제점에 대해서 분석한다. 3장에서는 인-네트워크 

MBP 생성 기법과 이를 이용한 이벤트 탐지 기법에 

대해 설명한다. 4장에서는 시뮬레이션을 통해 기존 

기법과 제안하는 기법의 성능을 비교평가 한다. 

5장에서는 본 논문의 결론과 향후 연구에 대하여 

기술한다. 

 

2. 관련연구 

 

센서 네트워크에서 군집 이벤트를 탐지하기 위한 

방법으로 해당 이벤트를 감지한 모든 노드들의 

데이터를 수집하는 방식이 있다. 이 방식은 가장 

기본적인 방식으로서 군집 이벤트 영역에 포함된 

센서의 수만큼의 패킷을 발생시키고, 이를 다중-홉 

라우팅을 통해 기지국으로 전송한다. 이러한 과정에서 

많은 양의 에너지 소모를 야기시키고, 이는 네트워크 

수명을 감소시키는 원인이 된다. 이러한 문제점을 

해결하기 위해 [3], [4], [5]등의 기법들이 제안되었다. 

군집 이벤트는 이벤트의 발생 위치, 크기, 모양의 

정보를 통해 나타낼 수 있다. 이러한 기법들은 이벤트의 

경계 정보를 이용하여 군집 이벤트의 위치, 크기, 

모양의 정보를 나타내어 전송되는 데이터 양을 크게 

줄였다. 

[3]은 이벤트를 탐지한 모든 노드들이 1-홉 이내의 

이웃 노드들의 정보를 이용하여 자신이 경계 노드인지 

개별적으로 판단하는 기법을 제안하였다. 이 기법에서는 

노드 자신의 수집 정보와 이웃 노드들의 수집 정보들 

중에 하나의 값이라도 서로 다른 값을 수집하였을 경우 

자신을 경계 노드로 판단한다. 특정 노드가 이벤트의 

경계에 위치하였을 때 자신의 이웃 노드들의 일부는 

이벤트를 감지하고, 일부는 감지하지 않는 특징을 

이용한다. 하지만 이 기법의 경우 센서의 통신 반경이 

커지게 될 경우 불필요하게 많은 센서들이 경계 노드로 

판단하여, 필요 이상의 에너지 소모를 발생시키는 

문제점을 가지고 있다. 

[4]는 [3] 기법을 이용하여 판단한 전체 경계 

노드들을 지역적으로 클러스터를 구축하고, 헤더를 

선출하여 경계 정보를 취합하여 기지국으로 전송한다. 

이 기법은 변화하는 군집 이벤트를 효과적으로 

탐지하기 위해 군집 이벤트의 경계 정보 변화를 

클러스터 단위로 업데이트 시키는 방식을 제안한다. 

 [5]는 센서 네트워크 전체를 다각형 형태의 

클러스터 단위로 구분하고, Convex Hull 알고리즘[6]을 

이용하여 군집 이벤트의 경계를 단일 경계 노드들로 

판단하는 기법이다. 이 기법은 각 클러스터에서 감지된 

군집 이벤트의 단일 경계 노드들을 선정하고, 

기지국에서 경계 정보를 가진 클러스터 헤더들의 

정보들을 취합하여 군집 이벤트 전체를 표현하는 단일 

경계 노드들의 정보를 생성한다. 만들어진 단일 경계 

정보는 [3]과 [4]에서 가지는 과도한 경계 노드 선정의 

문제를 해결한다. 

기존의 경계 노드의 정보를 이용하여 군집 이벤트를 

탐지하는 기법들은 경계에 위치한 모든 노드들의 

정보를 기지국으로 전송한다. 이 경우 이벤트의 크기가 

커지거나, 둘레의 길이가 길어질 경우 혹은 배포된 

센서의 밀도가 높은 경우 경계에 포함되는 노드들의 

수가 증가하여 이를 나타내기 위한 정보의 양이 크게 

증가한다. 본 논문에서는 이러한 문제점을 해결하기 

위해 인-네트워크 최소 경계 다각형 생성 기법을 

기반으로 경계 노드들의 정보를 압축/요약하여 군집 

이벤트 탐지에 소모되는 에너지를 줄이는 기법을 

제안한다. 

 

3. 제안하는 군집 이벤트 탐지 기법 

 

본 장에서는 제안하는 군집 이벤트 탐지기법에서 

군집 이벤트를 높은 정확도로 요약하기 위한 군집 

이벤트 경계 노드 선정 및 인-네트워크 최소 경계 

다각형(MBP)을 생성하는 기법과 이를 이용한 에너지 

효율적인 군집 이벤트 탐지 및 전송에 대하여 기술한다. 

 

3.1 군집 이벤트 단일 경계 노드 선정 

 앞서 설명한 바와 같이 군집 이벤트를 에너지 

효율적으로 탐지하기 위해 가장자리 정보만을 

기지국으로 전송하여 군집의 크기와 모양을 판단 하는 

기법을 이용한다. 본 논문에서 제안하는 인-네트워크 

MBP를 생성하는 기법 또한 군집 이벤트의 가장자리 

영역에 위치한 노드만을 이용한다. 기존에 제안된 

가장자리 노드 선정기법은 자신이 가장자리 노드인지 

아닌지 판단하기 위해 주변 이웃노드들의 이벤트 감지 

정보를 이용한다. 하지만 이러한 경우 그림 2 (a) 와 

같이 가장자리 영역에서 다수의 노드가 자신을 경계 

노드로 판단하여 불필요하게 두꺼운 가장자리 정보를 
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형성하게 된다. 이를 해결하기 위해 본 논문에서는 

가장자리 영역에 포함된 1-홉 이내의 인근 경계 노드들 

간의 위치 정보 교환을 통해 자신보다 더욱 이벤트 

영역 외곽에 위치한 경계 노드가 있을 경우 자신을 

경계 노드에서 제외 시킨다. 그 결과 그림 2 (b) 와 

같이 단일 경계 노드들을 이용한 군집 이벤트의 단일 

경계 정보를 형성할 수 있다. 

이벤트
가장자리

영역

이벤트
가장자리

영역

이벤트
발생 영역

이벤트
발생 영역

 

 (a) 경계 영역 노드         (b) 단일 경계 노드 

그림 2 군집 이벤트 단일 경계 노드 선정 

 

3.2 인-네트워크 MBP 생성 

본 논문에서는 군집 이벤트를 에너지 효율적으로 

검출하기 위하여 이벤트를 표현하기 위해 이용되는 

경계 노드들의 정보를 바탕으로 최소 경계 

다각형(MBP)를 생성하여 기지국으로 전송한다. 최소 

경계 다각형은 특정 군집 이벤트의 영역과 크기를 

나타내기 위해 최소의 잉여 공간만을 포함하는 최소의 

다각형을 의미한다. 센서 네트워크를 통해 감지한 군집 

이벤트의 크기가 커지고 이벤트의 둘레가 길어질 경우 

이를 표현하기 위한 경계노드의 수도 급격히 증가하게 

된다. 따라서 본 논문에서는 군집 이벤트의 크기와 

모양을 MBP를 이용하여 정보를 축약시키는 기법을 

고안하였다. 실제 군집 이벤트의 모양은 다양한 형태의 

곡선들로 표현된다. 따라서 군집 이벤트를 포함하는 

MBP는 다양한 형태로 산출될 수 있어 하나의 MBP를 

결정하는 것은 NP-문제이다. 특히 센서 네트워크 

환경에서 이벤트 전체 영역의 정보에 대하여 개별 

노드들은 파악 할 수 없다. 즉, 자신과 자신의 

이웃노드들의 정보만을 이용하여 군집 이벤트 전체를 

포함하는 MBP를 산출하기는 더욱 어렵다. 따라서 본 

논문에서는 앞서 제안한 단일 경계 노드 선정 기법을 

통해 선정된 경계노드들을 대상으로 MBP message를 

전달해 가며 점진적으로 MBP 정보를 완성해 나가는 

기법을 제안한다. 

제안하는 인-네트워크 MBP 생성 기법의 동작 순서는 

아래와 같다.  

 

① 각 노드들은 랜덤 대기(Random-delay)를 통해 MBP 

message를 생성/배포할 트리거 노드를 선정하고, 

해당 트리거 노드는 생성한 MBP message에 자신의 

좌표와 메시지의 ID값을 포함시켜 오른손 

법칙(right-hand rule)에 따라 자신의 이웃 노드로 

MBP message를 전달한다. 

② 트리거 노드로부터 MBP message를 전달받은 이웃 

경계 노드는 트리거 노드의 좌표와 자신의 좌표를 

이용하여 가상 폴리라인(polyline)을 나타내는 1차 

선형 방정식을 생성하고, 생성된 방정식의 계수 값 

ca와 cb를 MBP message에 기록하여 다음 경계 

노드로 전달한다. 

 

ca =  
yn2 − yn1

xn2 − xn1

  , cb = (yn1 − ( 
yn2 − yn1

xn2 − xn1

 xn1) (식1) 

 

③ MBP message를 전달받은 이웃 경계 노드는 선형 

방정식 계수를 이용하여 가상 폴리라인을 생성하고, 

자신과의 거리를 계산한다. 만약 해당 거리가 선-

결정된 폴리곤 계수(β) 보다 작을 경우 전달받은 

MBP message를 다음 이웃 경계 노드로 전달하고, 

β 보다 클 경우 자신이 새로운 트리거 노드가 되어 

전달받은 선형 방정식 계수와 자신의 좌표를 다음 

이웃 경계 노드로 전달한다. 

④ 새롭게 선정된 트리거 노드로부터 MBP message를 

받은 다음 이웃 경계 노드는 새로운 트리거 노드의 

좌표와 자신의 좌표를 이용해 새로운 가상 

폴리라인의 1차 선형 방정식을 생성하고, 기존의 

가상 폴리라인과 새롭게 생성된 가상 폴리라인의 

교차점을 계산하여 폴리곤 정점 좌표를 생성하고, 

해당 정점 좌표와 새로운 가상 폴리라인 계수를 

이용하여 MBP message를 갱신/전달한다. 

⑤ MBP message가 최초 MBP message를 생성한 

트리거 노드에 도달할 때까지 ③, ④의 과정을 

반복한다. 

 

 그림 3은 본 논문에서 제안하는 인-네트워크 MBP 

생성과정을 나타낸다. 앞서 설명한 바와 같이 MBP는 

이벤트 경계 노드들을 기반으로 생성된다. 그림에서 

n1~n7노드는 이벤트의 가장자리 영역에 위치한 경계 

노드이고, n1 노드가 랜덤 대기에 의해 선정된 트리거 

노드이다. n1은 자신의 좌표 정보 (xn1, yn1)를 n2로 

전달하고 n2는 자신의 좌표 (xn2, yn2)를 이용하여 가상 

폴리라인 p1을 생성한다. 생성된 가상 폴리라인 p1의 

선형 방정식 계수인 (ca, cb)를 다음 경계 노드인 n3로 

전달한다. n3는 전달받은 (ca, cb)를 이용해 자신의 위 

치와 p1과의 거리를 계산하고, 거리 dist(n3, p1)가 

폴리곤 계수 β보다 작으므로 n4에게 (ca, cb)를 그대로 

전달한다. n5까지 거리비교/전달하는 일련의 과정을 

반복하고 n6에 MBP message가 도달하게 되면 n6는 

p1과의 거리 dist(n6, p1)가 β보다 크다. 따라서 n6는 

자신이 트리거 노드가 되어 자신의 좌표와 전달받은 (ca, 

cb)를 n7에게 전달하고, n7은 n6의 좌표 (xn6, yn6)와 

자신의 좌표 (xn7, yn7)을 이용하여 새로운 가상 

2010 한국컴퓨터종합학술대회 논문집 Vol.37, No.1(D)



폴리라인 p2를 생성한다. n7은 두 가상 폴리라인 p1 과 

p2의 교차점을 계산하여 폴리곤 정점 (px, py)를 

생성하고, p2의 선형 방정식 계수인 (ca_new, cb_new)와 

해당 폴리곤 정점을 다음 노드로 전달한다. 이와 같은 

과정으로 만들어진 MBP를 이용하면, 가상 폴리라인 

p1은 n1~n5노드의 위치 정보를 포함하게 되고, 가상 

폴리라인 p2는 n6~n7노드의 위치 정보를 포함한다. 

최종적으로 생성되는 MBP는 소수의 폴리곤 정점들의 

정보 만으로 군집 이벤트의 모든 경계 노드들의 위치 

정보를 축약하여 나타낼 수 있다. 

 

3.3 랜덤 대기 트리거 노드 선정 및 MBP 세그먼트 생성 

제안하는 MBP 생성기법은 인-네트워크 방식으로 

처리되므로 MBP 생성을 시작하기 위한 트리거 노드 

선정을 노드들 자체적으로 처리해야 한다. 본 장에서는 

노드 자체적인 트리거 노드 선정을 위한 랜덤 대기 

트리거 노드 선정 기법과 이로 인해 생성되는 MBP 

세그먼트에 대하여 기술한다. 

MBP를 생성하기 위해 군집 이벤트의 가장자리 

영역에 위치한 센서 노드들이 경계 노드임을 판단했을 

때 동시에 모든 경계 노드들이 트리거 노드로써 

동작하는 것을 방지하기 위해 CSMA(Carrier Sense 

Multiple Access) 프로토콜[7]에서 다중 접근 

충돌방지를 위해 사용하는 랜덤 대기 기법을 변형하여 

적용하였다. 각 경계 노드들은 0~1범위의 값을 

무작위로 선정하여 선-결정된 최대 대기시간 δ와 

곱하여 자신의 대기시간을 결정한다. 즉, 센서노드들의 

대기시간을 δ 만큼의 시간 범위 이내로 균일하게 

분산시켜 동시에 다수의 트리거 노드가 발생하는 것을 

방지할 수 있다. 그림 3은 제안하는 랜덤 대기기반 

트리거 노드 선정기법에 따라 선정된 트리거 노드에 

의해 MBP를 생성하는 과정을 나타낸다. 제안하는 

기법에서는 두 가지 형태의 트리거 노드를 가진다. 첫 

번째 트리거 노드는 랜덤 대기 기법을 기반으로 초기 

MBP message를 생성하는 초기 트리거 노드(Initial 

Trigger Node)가 있고, MBP message 전송 과정에서 

가상 폴리라인에서 폴리곤 계수 β보다 멀게 위치하여 

선정되는 정점 트리거 노드(Vertex Trigger Node)가 

있다. 그림 4 (a)는 다수의 경계노드들이 자체적으로 

0~δ사이의 대기시간을 결정한 결과에 따라 타임라인 

상에 표현한 것이다. 여기서 δ의 크기를 조절하여 

노드들 간의 대기시간 차이를 조절 할 수 있다. 그림 4 

(b)는 각 노드들의 대기시간을 기반으로 n3, n13노드가 

초기 트리거 노드로 선정되고, 이를 기반으로 MBP를 

생성하는 과정을 나타낸다. 

 

대기시간= random(0, 1) * δ

0 δ

…n13 n2n3 n4n12n15 n8 n7n11

time

 
(a) 

이벤트 영역

n3

n13

정점 트리거 노드 일반 경계 노드초기 트리거 노드  

(b)  

그림 4 랜덤 대기 기반 트리거 노드 선정 및 MBP 

message 전달 

 

제안하는 랜덤 대기 기법을 기반으로 트리거 노드를 

선정하게 되면 다수개의 초기 트리거 노드가 발생하고, 

이들에 의해 다수의 MBP 세그먼트가 생성된다. 그림 

5는 초기 트리거 노드 n3와 n13에 의해 생성된 두 

개의 MBP 세그먼트와 각 세그먼트에 저장된 MBP 

정점을 나타내기 위한 정보들을 보여준다. 이렇게 

Event Area
이벤트 영역

n1n2
n3n4

n5

n6

n7

(xn1, yn1){ca, cb}
{ca, cb}{ca, cb}

{ca, cb}

dist(n3, p1) ≤ βdist(n4, p1) ≤ β
dist(n5, p1) ≤ β

dist(n6, p1) > β

{(xn6, yn6) ; (ca, cb)}

(px, py)

{(ca_new, cb_new) ; (px, py)}

트리거 노드

가상 폴리라인

폴리곤 정점

β 폴리곤 계수

n1 ~ n7 경계 노드

p2

p1

 

그림 3 인-네트워크 최소 경계 다각형 생성 
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생성된 각 세그먼트들은 개별적으로 기지국에 전송되고, 

기지국에서는 해당 세그먼트들을 조합하여 최종 MBP를 

생성할 수 있다. 

 

n3(xn3, yn3)

v1(xv1, yv1)

v2(xv2, yv2)

v3(xv3, yv3)

v4(xv4, yv4)

v5(xv5, yv5)
n13(xn13, yn13)

v6(xv6, yv6)

v7(xv7, yv7)

v8(xv8, yv8)

(xn13, yn13); (xv6, yv6); (xv7, yv7); (xv8, yv8); (xv1, yv1)

(xn3, yn3); (xv2, yv2); (xv3, yv3); (xv4, yv4); (xn13, yn13)MBP segment

MBP segment

 

그림 5 MBP 세그먼트 생성 

 

4. 성능평가 

 

4.1 성능평가 환경 

제안하는 기법의 우수성을 보이기 위해 기존 

기법들과 시뮬레이션을 통해 성능을 비교 평가 하였다. 

비교한 기법은 이벤트를 탐지한 모든 노드들의 정보를 

전송하는 Naïve 기법, 단일 경계 노드를 선출하여 군집 

이벤트를 탐지하는 CODA 기법[5] 그리고 제안하는 

기법이다. 시뮬레이션은 표 1과 같은 환경 변수를 

바탕으로 진행하였다[8]. 

 

표 1 성능 평가 환경 

파라미터 값 

센서 개수 10000 

네트워크 크기 1000x1000m 

센서 식별자 4byte 

좌표 데이터의 크기 4byte 

이벤트 면적 (이벤트/네트워크) 10%~50% 

센서 통신 반경 10m 

 

센서 노드의 메시지 송수신에 소모되는 에너지는 

식(2)과 식(3)의 모델을 사용하였다. 

 

𝑇𝑐𝑜𝑠𝑡 = 50𝑛𝐽/𝑏  , 𝑅𝑐𝑜𝑠𝑡 = 50𝑛𝐽/𝑏  , 𝑇𝑎𝑚𝑝 = 100𝑝𝐽/𝑏/𝑚2 

𝑆𝐸𝑁𝐷𝑐𝑜𝑠𝑡 =  𝑀𝑆𝐺𝑠𝑖𝑧𝑒 ∙  𝑇𝑐𝑜𝑠𝑡 + 𝑇𝑎𝑚𝑝 ∙ 𝑇𝑑𝑖𝑠𝑡
2  식(2) 

𝑅𝐸𝐶𝑉𝑐𝑜𝑠𝑡 =  𝑀𝑆𝐺𝑠𝑖𝑧𝑒 ∙ 𝑅𝑐𝑜𝑠𝑡  식(3) 

 

4.2 성능평가 결과 

그림 6은 발생된 군집 이벤트의 크기에 따른 탐지에 

소모되는 에너지량에 대한 성능평가 결과이다. naïve 

방식의 경우 이벤트를 감지한 모든 센서노드의 

데이터를 수집하므로 가장 큰 에너지 소모를 보인다. 

CODA 방식의 경우 단일 경계노드만을 선정하여 

기지국으로 전송하지만 군집 이벤트의 크기가 커짐에 

따라 경계 노드의 수도 증가하여 높은 에너지 소모를 

보인다. 제안하는 기법의 경우 경계 정보를 요약/압축한 

MBP 정보를 기지국에 전송함으로써 타 알고리즘들에 

비해 에너지 소모가 크게 감소하는 것을 확인할 수 

있다. 비교 결과, 군집 이벤트 탐지에 소모되는 에너지 

량이 CODA에 비해 제안하는 기법이 약 

688%감소하였다. 

 

0.001

0.01

0.1

1

10% 15% 20% 25% 30% 35% 40% 45% 50%

naïve

CODA

MBP

 

그림 6 군집 이벤트의 크기에 따른 탐지에 소모되는 에

너지량 

 

그림 7은 군집 이벤트 탐지 기법 별 탐지 정확도에 

대한 성능평가 결과이다. 그 결과 제안하는 기법이 군집 

이벤트의 경계 정보를 요약/압축하여 전송하지만 naïve 

방식과 CODA 방식의 이벤트 경계노드들의 모든 정보를 

전송하는 방식과 대비하여 약 92.31%의 높은 정확도를 

보임을 확인하였다. 
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그림 7 제안하는 기법에 따른 군집 이벤트 탐지 정확도 

 

5. 결론 및 향후 연구 

 

본 논문에서는 기존에 제안된 경계 정보 기반 군집 

이벤트 탐지 기법들의 문제점을 분석하고, 에너지 

효율적인 최소 경계 다각형을 이용한 군집 이벤트 탐지 

기법을 제안한다. 기존의 경계 정보 기반 군집 이벤트 

탐지 기법들은 군집 이벤트의 크기가 커지거나 센서 
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노드의 배포밀도가 높아질 경우 이벤트 경계 노드의 

수가 증가하여 탐지를 위한 에너지 소모가 증가하는 

문제점이 발생한다. 이러한 문제점을 해결하기 위하여 

경계 정보를 요약/압축하는 최소 경계 다각형을 이용한 

탐지 기법을 제안하였다. 최소 경계 다각형을 생성하기 

위하여 MBP message 릴레이를 통해 인-네트워크 

방식으로 최소 경계 다각형을 생성하고, 생성된 MBP 

세그먼트들을 기지국으로 전송한다. 기존 기법과 

성능평가 결과, 92%이상의 정확도를 유지하며, 688% 

에너지 소모량이 감소하였다. 
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