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본 논문에서는 UAV(Unmanned Aerial Vehicle)을 이용하여 목표물을 찾고 목표물의 위치가 멀거나 목표물이 이동 시에도 기

지국까지 지속적인 통신 연결을 제공하기 위해 UAV 집단을 제어하는 방안을 제안한다. 기존의 통신 시설을 이용할 수 없으며, 
UAV들 간에만 무선 랜 통신이 가능한 전시상황이나 특수 재난 상황에서 사용되는 것을 가정하였다. 제안 방안은 UAV들이 

탐색지역 내에 목표물을 찾은 후에 목표물에 대한 정보를 기지국까지 전달하기 위하여 UAV들을 이동시킨다. 목표물이 먼 곳에 

위치할 시에는 UAV들이 기지국까지의 통신 연결을 주기적이라도 유지하기 위해 UAV가 다른 UAV의 통신 범위까지 이동하

여 정보를 전달하고 원래 위치로 복귀하는 방안과, 목표물이 이동할 때 목표물을 추적하며 기지국과의 연결성을 유지하는 방안

을 제안한다. 이와 같은 과정들은 NS-2를 사용한 모의실험을 통하여 제안되는 기법을 검증하고 성능을 평가한다.  

키워드: 소형 무인 비행체(micro unmanned aerial vehicle), 연결성(connectivity), 추적(tracking)

I. 서론

본 논문에서는 기존 통신 인프라가 붕괴된 상황에서 UAV 그룹

이 목표물이 멀리 떨어져 있거나 목표물이 이동시에도  안정적인 

통신 연결을 유지하기 위한 추적 방안을 제안한다. 제안되는 방안

은 두 가지로 각각 Store-and-Forward와 Target tracking이라 명

시한다. Store-and-Forward는 UAV들 간에 통신이 단절된 상황

에 도래했을 때 UAV들이 스스로 이동하여 정보를 전달하고, 
Tracking은 목표물이 이동할 때 UAV들이 추적하며 기지국과의 

연결성을 유지한다. 이와 같은 방안들은 실제 전시 상황에서 부상

자의 구출을 요하는 긴급한 상황이나, 아군 진영에 침투한 적군의 

탐색에 사용될 수 있을 것이다. 
목표물의 정보를 기지국까지 지속적으로 전달하기 위해서는 모

든 UAV들이 기지국까지 일직선 방향으로 각자 통신이 가능한 범

위 안에 배치되어 멀티 홉 통신을 지원해야 한다. 그러나 목표물을 

발견 했을 때 목표물과 기지국과의 거리가 가깝지 않아서 지속적

인 연결성 지원이 안 될 수 있다. 본 논문에서는 원거리에서 목표

물을 발견하여 연결성이 보장되지 않는 환경에서 UAV들이 다른 

UAV의 통신 범위 내로 이동하여 정보를 전달한 후 원래 위치로 

복귀하는 방안을 제안한다. 그리고 발견된 목표물이 이동하더라도 

UAV들이 기지국과의 연결성을 유지하면서 목표물을 지속적으로 

추적하는 방안을 제안한다.

II. 관련 연구

DTN(Delay tolerant networking)[1]에서 소스와 목적지 간의 

연결성이 없어도, 데이터를 저장했다가 이동하여 전송함으로서 데

이터를 전달하는 과정을 설명한다. Spyropoulos등[2]은 이동 노

드에 DTN을 사용함으로서 얻는 이점과 효과를  두 가지 주요 프

로토콜로 나누어 설명하였다. 본 논문에서는 모든 이동노드들의 

이동경로가 정해져 있고, 정보 전달이 무분별한 전송이 아닌 자신

의 이웃 UAV에게만 전송한다는 점에서 그 차이점을 두고 있다.

 

III. 제안 방안

3.1. Store-and-Forward 방식

목표물을 발견한 UAV(Center Node)는 목표물과 통신 가능 거
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리를 유지한다. Center Node의 정보전달 역할은 목표물 탐색 과

정이 끝난 시점에서 Center Node와 가장 가까운 UAV(Proxy 
Node)가 대신한다. Proxy Noe는 정보 전달을 위한 이동을 제외

하고 Center Node와의 거리를 최소 10m로 유지한다. 나머지 

UAV들은 남은 거리에서 균등한 간격으로 배치된다. 
Proxy Node는 Center Node에게서 같은 정보를 N번 이상 받

게 되면 다른 UAV에게 해당 정보를 전송하러 간다. 이동 중 

UAV의 Beacon 메세지를 확인한 Proxy Node는 정보를 전송 후 

Center Node와 최소 10m 거리를 유지하기 위한 위치로 복귀한

다. 정보를 전송받은  UAV는 기지국 방향으로 이동하며 이동 시  

다른 UAV의 Beacon 메세지를 확인하면 해당 UAV에 정보를 전

송한다. 이 후 자신이 돌아갈 지점을 재계산하여 복귀한다. 

그림 1. Store-and-Forward의 흐름 및 초기 배치 

Fig. 1. Store-and-Forward of flow chart and initial 

deployment 

3.2. Tracking 방식

Tracking은 목표물이 이동 시에도 UAV들이 자신들의 정보를 

전달 후 복귀할 지점을 바꿔가면서 Store-and-Forward의 Mechanism
을 유지하는 것이 주요 목적이다. Proxy Node는 Center Node가 

정보를 전달하기 전에 자신이 기억한 Center Node의 초기 위치에서 

threshold 값(예: 30m) 이상으로 움직였다는 것을 파악했을 때 목표물

이 이동했음으로 판단하고 이를 따라가기 위해 이동한다. 다른 UAV들

도 이와 같은 방식으로 이동한다. 

그림 2. Tracking 과정

Fig. 2. Tracking Process 

IV. 결론

본 논문에서의 제안 방안들은 전시 상황에서 부상자의 구출을 

요하는 긴급한 상황이나, 아군 진영에 침투한 적군의 탐색과 같이 

유동적인 목표물을 추적하면서 기지국으로의 지속적인 정보 전달

을 목표로 하고 있다. 이러한 방안들을 실제 전시상황에 적용한다

면, 열약한 환경 속에서 주어진 UAV수로 최대한의 통신시스템 

구축이 가능하다. 향후 발전과제로, 목표물 추적 과정에서 더 이상

의 추적이 불가능한 상황에 도래하였을 때, 기지국으로부터 UAV
가 더 추가될 때 까지 임시로 대처 가능한 이동 방안 등을 고려 

할 수 있다. 
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