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현대전에서는 인명 손실을 최소화하는 동시에 타 전투체계와의 연계를 통해 부여된 임무를 성공적으로 이끌어 내기 위해 무인로

봇을 활발하게 이용하고 있다. 본 논문에서는 미래 전장에서 중심 역할을 수행할 것으로 기대되는 무인로봇과 통제장치의 기능

을 제안한다. 통제장치는 디지털 지도를 기반으로 무인로봇의 위치를 전시하는 동시에 특정 위치로의 자율 이동 명령을 내리게 

하는 인터페이스이다. 통제장치에서 무인로봇의 실시간 이동 간에 디지털 지도 기반 가시선(line of sight) 분석을 수행함으로써 

통신 가능지역 식별 및 중계기를 통한 통신 가능 영역 식별을 용이 하게 한다. 제안한 무인로봇과 통제장치를 통해 전장 환경에

서 부여된 작전을 성공적으로 이끄는데 주된 역할을 수행할 것으로 기대한다. 

키워드: 무인로봇(unmanned ground vehicle), 통제장치(control station), 미래 전장(future combat)

I. 서론

현대 정보기술의 지속적인 발전은 무인화 및 자율화를 기반으

로 한 전투 환경의 급격한 패러다임의 변화를 야기했다. 무인로봇

(UGV; unmanned ground vehicle)을 활용함으로써 병력의 손실

을 최소화하는 동시에 전장에서의 다양한 정보수집, 표적식별과 

추적 및 지뢰제거 등의 주요 임무와 표적을 공격하여 파괴하는 역

할을 수행하는 것이 가능하게 되었다[1][2]. 이를 위해 본 논문에

서는 무인로봇과 이를 원격지에서 통제하는 통제장치(control 
station)의 핵심 기능을 제안한다. 통제장치는 로봇의 실시간 정보 

처리 기능과 움직임을 제어하는 역할을 수행한다. 특히 안전한 무

인로봇 운용과 부여된 임무 수행을 위해 통신이 가능한 가시선

(line of sight) 영역의 식별을 수행한다. 수행된 결과를 통해 무인

로봇의 통신 안전 역역과 운용 금지 구역 설정 및 통신 중계기 활

용 지역을 설정하는 기능을 수행한다. 

II. 본론

본 논문에서 제안하는 무인 로봇의 이동 플랫폼은 통합주행부과 

구동부로 구성된다. 통합주행부는 위치측정장치(GPS; global 
positioning system), 관성측정장치(IMU; inertial measurement 
unit), 경사계, 디지털 나침반(digital compass) 장치들을 통해 취

득된 각종 상황 데이터를 처리하는 항법처리컴퓨터와 레이저 스캐

너를 통해 고정 및 이동 장애물을 실시간으로 파악하는 장애물처

리컴퓨터, 그리고 무인로봇의 위치를 식별해 안전한 주행을 가능하

게 하는 통합주행 컴퓨터로 구성된다. 또한 주행과 관련된 데이터

를 처리하는 주행제어컴퓨터와 원격지에서 무인로봇을 통제하는 

통제장치와의 연동을 위한 통신 연동컴퓨터로 구성된다. 그림 1은 

제안하는 무인 로봇 이동 플랫폼의 소프트웨어 구성을 보인다.

그림 1. 제안하는 무인로봇 소프트웨어 구성

Fig. 1. The Proposed Software Architecture of UGV
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통제장치는 햅틱(haptic) 장치를 이용하여 입력된 운용자의 로

봇 플랫폼 및 임무장비 제어신호를 전송하여 원격에서 무인로봇의 

동작을 제어하기 위한 시스템이다. 통제장치는 디지털 지도를 기

반으로 무인로봇의 위치를 전시하는 동시에 특정 위치로의 자율 

이동 명령을 내리게 하는 인터페이스이다. 또한 무인로봇의 다수 

카메라를 통해 입력된 영상을 전시하며 실시간으로 네트워크의 상

태를 고려하여 필요시 영상의 전시를 중단하거나 영상의 품질을 

조절함으로써 무인로봇에서 통제장치로 전송되는 데이터 량을 최

적화한다. 특히, 실 운용 환경에서는 무인로봇과 통제장치 간에 안

정적인 통신 환경 제공이 요구된다. 이를 위해 무인로봇의 실시간 

이동 간에 디지털 지도에서 가시선 분석을 수행함으로써 통신 가

능지역 식별 및 중계기를 통한 통신 중계 가능 영역 식별을 수행

한다. 통신 가시선 분석은 디지털 지형고도자료(DTED; digital 
terrain elevation data)를 기반으로 작성된 디지털 지도에서 식 

(1)을 활용하여 프레넬 영역(fresnel zone)[3]을 계산한다.

    r = 17.31 × sqrt(N(d1×d2)/(f×d))………… (1)

여기서, r은 프레넬 영역의 반지름 길이이며 d1과 d2는 특정 장

애물과 지정된 지점 간의 길이이다. 또한 f와 d는 각각 사용 주파

수(MHz)와 가시선 영역 분석을 수행하고자 지정된 두 지점 간의 

거리이다.

그림 2는 제안하는 통제장치에서의 디지털 지도 기반 통신 가

시선 분석 결과를 보인다. 

그림 2. 통신 가시선 분석 도시

Fig. 2.  Display of Communication Line of Sight

IV. 결론

미국을 중심으로 주요 선진 국가에서 시작된 무인로봇 연구는 

전 세계로 확산되었으며 우리나라의 경우에도 정부, 산업계와 학

계에서의 활발한 연구 노력이 지속됨에 따라 다양한 성과가 나타

나고 있다. 본 논문에서는 미래 전장에서 중심 역할을 수행할 것으

로 기대되는 무인로봇과 통제장치의 기능을 제안하였다. 제안한 

무인로봇과 통제장치를 통해 전장 환경에서 부여된 작전을 성공적

으로 이끄는데 주된 역할을 수행할 것으로 기대한다.
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