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요       약
 현재 IT 기술의 발전에 힘입어 선박 내에 발생하는 전자 데이터를 통해 선박 제어, 자율 운항, 상황 

발생 시 정보 제공 등의 기능을 할 수 있는 전자 운항 선박이 등장하였다. 국내 선박용 항해·통신 장

비 업체들에서 제작된 장비들은 NMEA 0183 표준 규격을 따르고 있다. 그러나, 이러한 표준규격 내에

서의 저속의 데이터 전송으로 인한 향후 NMEA-2000에서의 멀티미디어 전송 및 USN 장비 호환을 위

해서는 보다 효율적인 전송 처리 방안이 필요하며, 나아가 이더넷을 기반으로 하는 선박 제어가 필요

로 하게 된다. 이러한 문제를 해결하기 위해서는 저속과 고속 데이터 전송시에 보다 효율적인 전송 방

안을 고려하여야 하며, 또한 그러한 방안이 기존의 선박 전자 장비와 원활히 연동될 수 있도록 고려하

여야 한다. 

1. 서론

   IT 컨버전스는 미디어, 통신, 인터넷이 각 영역별로 구

축한 네트워크-단말기-콘텐츠의 수직적인 가치사슬을 수

평적으로 융합하고 있다. 아날로그 기술 하에서는 네트워

크-단말기-콘텐츠가 수직계열화 하고 있으나 디지털 융합

기술로 인해 네트워크, 단말기, 콘텐츠가 수평적으로 융합

화 되고 있다[1-5]. 

해상에서 안전한 선박운행을 위한 여러 정보를 얻기 위

한 방안으로 예전에는 주로 선박일지와 선박 항해자들에 

의한 정보에 의존하였다. 그러나 현재 IT 기술의 발전에 

힘입어 선박 내에 발생하는 전자 데이터를 통해 선박 제

어, 자율 운항, 상황 발생 시 정보 제공 등의 기능을 할 

수 있는 전자 운항 선박이 등장하였다. 또한 선박에 장착

되는 장비의 수가 증가함에 따라 발생되는 데이터의 양도 

함께 증가하였다. 따라서 직접 기록하는 방법으로는 많은 

양의 전자 데이터를 관리하는 데 한계가 있다.

NMEA 2000 표준은 선박내에 존재하는 GPS/기상 센서

/속도계/풍속계/엔진 등 다양한 입/출력 기기간의 연결을 

지원하는 통신망 기술로 버스방식, 실시간 데이터 전송, 

커넥터/케이블 등의 규격화를 통하여 성능과 편의성까지 

모두 갖춘 규격이다. 또한, 물리 층에 ISO 11898 CAN을 

†이 논문은 2014년도 정부(교육부)의 재원으로 한국연구재단의 지

원을 받아 수행된 기초연구사업임(No. NRF-2014R1A1A2055463).
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사용하여 버스 충돌을 원천적으로 예방하여 실시간 데이

터 전송이 가능토록 하고, 데이터링크 층은 ISO 11783-3, 

네트워크 관리는 ISO 11783-5를 사용하고 있다[6-8].

국내 선박용 항해·통신 장비 업체들에서 제작된 장비들

은 NMEA 0183 표준 규격을 따르고 있다. 그러나, 이러한 

표준규격 내에서의 저속의 데이터 전송으로 인한 향후 

NMEA-2000에서의 멀티미디어 전송 및 USN 장비 호환

을 위해서는 보다 효율적인 전송 처리 방안이 필요하며, 

나아가 이더넷을 기반으로 하는 선박 제어가 필요로 하게 

된다.

이를 위해 본 논문에서는 선박에서 활용되는 전자장비

간의 정보 교류를 위해 CAN을 활용하여 선박 제어 및 선

박 안전 운항을 위한 센서의 활용에 대해서 논하고자 한

다.

2. NMEA-2000

NMEA 2000 프로토콜은 ISO의 OSI(Open System 

Interconnection) 7계층 구조 중 물리 층, 데이터링크 층, 

네트워크 층, 어플리케이션 층의 4계층을 따른다. 물리 층

과 데이터링크 하위 부분인 MAC(Media Access Control)

은 ISO 11898로 정의되는 CAN 네트워크를 기반으로 하

고 데이터링크의 상위 부분인 LLC(Logical Link Control)

는 ISO 11783-3으로 정의되는 시리얼 제어 및 통신 데이

터 네트워크의 데이터링크 층에 따른다. 네트워크 층은 
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ISO 11783-5에서 정의되는 네트워크 관리를 따른다. 마지

막으로 어플리케이션 층은 NMEA 2000프로토콜의 데이터

베이스로 정의된다[9]. 

그림 1은 NMEA 2000 프로토콜의 구성에 관하여 도시

한 것으로 ISO에서 정의한 표준과의 연관성을 나타낸다.

(그림 1) NMEA-2000 프로토콜 구조

NMEA 2000 프로토콜은 CAN을 기반으로 하므로 

CAN의 특성을 따른다. 

NMEA 2000 프로토콜의 데이터링크 층은 ISO 11783-3

에서 기술하는 부가적인 규정과 요건으로 이루어진다. 표 

2.1과 같이 NMEA-2000에서 제공하는 데이터의 전송 방

식은 싱글 프레임 메시지, 멀티패킷 메시지, 패스트패킷 

메시지의 세 가지 방식을 지원하며, 기존의 ISO 11783-3

은 싱글 프레임 메시지와 멀티패킷 메시지의 두 가지 방

식만 지원한다. NMEA-2000은 NMEA-2000이 지원하는 

모든 파라미터 그룹의 데이터 전송 방식을 정의하고 있다. 

대부분의 데이터 전송방식들은 그 데이터의 크기 때문에 

패스트패킷을 사용한다. CAN의 한 프레임은 8바이트 이

므로 9바이트 미만의 데이터를 포함하는 메시지들은 싱글 

프레임 전송 방식을 사용한다. 패스트 패킷은 8바이트를 

초과하는 데이터를 전송할 때 핸드쉐이크를 사용하지 않

고 전송하는 방식으로 232 바이트까지 데이터를 전송할 

때 사용한다. 멀티패킷은 소프트웨어적으로 RTS/CTS의 

핸드쉐이킹을 하면서 1752 바이트까지 데이터를 전송할 

때 사용하는 방식이다[9]. 

3. CAN

CAN(Controller Area Network)은 Master/Slave, 

Multiple Master, Peer to Peer 등을 지원하는 매우 유연

성 있는 네트워크이며, 공장의 열악한 환경이나 고온, 충

격이나 진동, 노이즈가 많은 환경에서도 잘 견딜 수 있다. 

이러한 장점들로 공장자동화와 공정의 분산제어 등의 각

종 산업설비에서 제어 및 자동화 관련 장비들 간 데이터

교환을 위한 통신망으로 널리 사용되고 있다. Controller 

칩은 Intel, Motorola, Philips,  NEC, Hitachi, Siemens 등 

반도체 제조사에서 개발되어 시장에 공급하고 있다.

해상에서 안전한 선박운행을 위한 여러 정보를 얻기 위

한 방안으로 예전에는 주로 선박일지와 선박 항해자들에 

의한 정보에 의존하였다. 그러나 현재 IT 기술의 발전에 

힘입어 선박 내에 발생하는 전자 데이터를 통해 선박 제

어, 자율 운항, 상황 발생 시 정보 제공 등의 기능을 할 

수 있는 전자 운항 선박이 등장하였다. 또한 선박에 장착

되는 장비의 수가 증가함에 따라 발생되는 데이터의 양도 

함께 증가하였다. 따라서 직접 기록하는 방법으로는 많은 

양의 전자 데이터를 관리하는데 한계가 있다.

(그림 2) CAN 시스템 구조

4. 해양 센서 인터페이스

   

센서를 활용할 방안 가운데 현재 가장 많이 고려되고 

있는 부분은 알람 유닛의 USN 활용 방안이다. 이를 사용

하기 위한 센서의 기본 구성도는 그림 3과 같다.

USN 센서는 현재는 알람 유닛을 활용하는 방안을 고

려하고 있지만, 추후 영상 센서와 동작 센서를 동시에 활

용하여 보다 안전한 BNWAS 시스템을 구축하기 위한 시

스템을 고려하고 있으며 관련 시스템이 개발 중에 있다.

(그림 3) 해양 환경용 센서 노드 구성

특히, 해양 센서는 염분, 파도, 진동, 수분, 복사열에 강

한 고신뢰성 센서노드, 게이트웨이 개발이 되어야 하며, 

해양환경용 다기능 SMART 센서 유·무선 인터페이스 기

술 개발이 필요하다. 또한 DASH7, ZigBee 기반 저전력 

해양 센서노드 통신기술 개발이 필요하며 유선을 통한 

CAN 통신이 가능토록 하여야 한다.
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5. 결론

   규격 내에서의 저속의 데이터 전송으로 인한 향후 

NMEA-2000에서의 멀티미디어 전송 및 USN 장비 호환

을 위해서는 보다 효율적인 전송 처리 방안이 필요하다. 

이러한 문제를 해결하기 위해서는 저속과 고속 데이터 전

송 시에 보다 효율적인 전송 방안을 고려하여야 하며, 또

한 그러한 방안이 기존의 선박 전자 장비와 원활히 연동

될 수 있도록 고려하여야 한다. 
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