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요  약

무인이동체를 활용한 산업이 확대되면서 다수의 무인이동체를 다양한 분야에 적용하는 시나리오가 
주목받고 있다. 하나의 무인이동체는 운용시간과 범위의 제약이 있어, 다수의 무인이동체를 활용함으로
써 훨씬 더 넓은 범위에 서비스를 제공하고 운용시간을 단축할 수 있는 장점이 있다. 이와같은 장점을 
이용해 최근에는 다수의 무인이동체를 군사용을 넘어 재난, 방송 등의 분야에 적용하려는 시도를 하고 
있다. 본 논문에는 다수의 무인이동체를 이용하여 네트워크를 기반으로 원거리에서도 데이터를 주고받
을 수 있는 데이터 연동 시스템에 관한 시나리오를 제시한다. 

ABSTRACT

As the industry using unmanned vehicles expands, scenarios in which multiple unmanned vehicles are applied to 
various fields are attracting attention. One unmanned vehicle has limitations in operating time and range, and by using 
multiple unmanned vehicles, it has the advantage of providing services in a much wider range and shortening the 
operating time. Taking advantage of these advantages, recent attempts are being made to apply a number of unmanned 
mobile vehicles to fields such as disasters and broadcasting beyond military use. In this paper, we present a scenario 
for a data interworking system that can send and receive data from a distance based on a network using multiple 
unmanned vehicles. 

키워드

무인이동체, 네트워크, 데이터 통신, 영상 스트리밍

Ⅰ. 서  론

산사태와 같은 재난상황이 일어난 경우 네트워
크를 사용할 수 없어 구조작업을 할 때 현장상황
을 알 수 없어 어려움을 겪는 경우가 발생한다. 이
러한 경우에 다수의 무인이동체를 활용하여 고립
된 환경에 네트워크를 제공하는 연구가 활발히 진
행중이다 [1]. 또한, 이러한 환경에서 다수의 무인
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이동체를 활용하여 네트워크를 제공하기 위해서는 
무인이동체와 지상관제센터간의 데이터 전달이 원
활 해야한다. 다수의 무인이동체를 이용하면 하나
의 무인이동체를 이용한 네트워크보다 안정성을 
더욱 높일수 있고 무인이동체가 고장이 나더라도 
위치를 조정함으로써 음영 지역이 생기지 않게 서
비스 제공이 가능하다는 장점이 있다. 이러한 장점
을 부각하여 재난상황을 비롯한 물류서비스, 시설
물점검, 엔터테인먼트, 스마트시티 등의 서비스 분
야에도 적용하기 위해 노력중이다 [2].
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인덱스 내용 값 비고
1 패킷 시작 바이트 0xAA Header1
2 패킷 시작 바이트 0x55 Header2

3 페이로드 길이 0-255
페이로드

+12=N
4 패킷 순서 0-255
5 발신 ID 0-255
6 발신 Port 0-255
7 목적 ID 0-255
8 목적 Port 0-255
9 패킷 우선순위 0-3
10 메시지 ID 0-255
11~N 페이로드 바이트

그림 1. 무인이동체 네트워크 연결 흐름도

Ⅱ. 시스템 구조

다수 무인이동체를 이용한 네트워크 기반의 원
거리 데이터 연동 시스템은 그림 1과 같은 구조를 
가진다. 지상의 통합관제 시스템(GCS, Ground 
Control System)에서 임무 및 제어 명령을 무인이
동체로 송신하고 각 무인이동체는 수신한 명령을 
기반으로 임무를 수행하고 현재 상태를 GCS로 송
신한다. 

Ⅲ. 무인이동체 데이터 구조

무인이동체와 지상관제센터가 네트워크를 기반
으로 데이터를 송수신하기 위해서는 데이터의 구
조가 간결하고 무겁지 않아야 한다는 제약이 있다. 
이러한 정보를 기록하기 위한 메시지를 패킷으로 
정의하고 각 패킷마다 데이터를 구분하여 상태 및 
임무명령을 전달하는 구조를 가진 메시지는 
Mavlink 데이터 패킷이 있다. 현재 수많은 무인이
동체에서 사용하고 있고 짧고 간결한 데이터 구조
이기 때문에 해당 패킷을 사용하였다.

무인이동체를 위한 데이터 패킷은 헤더와 페이
로드로 구분이 되어있으면 마지막에 오류검사를 
위한 CRC 체크섬을 추가하여 메시지가 구성된다.

표 1과 같이 메시지 구조는 10바이트로 구성이 
되며 앞의 2바이트는 헤더, 그 뒤로 페이로드 길이 
패킷순서, 메시지를 보내는 송신자 ID, 목적지 ID,

표 1. 데이터링크 메시지 구조

패킷의 우선순위, 메시지 ID에 따른 메시지 종
류를 포함하여 전달하고 있다.

Ⅳ. 시스템 적용

그림 2는 무인이동체에 탑재한 카메라를 통해 rtsp
로 수신한 영상을 확인것이다. 이와같이 지상의 관제
센터에서 다수의 드론에서 송신하는 영상을 확인하는
데에는 문제가 없었다. 또한, 그림 3에서와 같이 무인
이동체의 데이터를 실시간으로 전송하는 와중에서 영
상을 수신할 수 있었고 지상관제센터에서 보내는 제
어명령도 정상적으로 동작하였다. 

그림 2. 무인이동체에 탑재한 카메라 영상 테스트

그림 3. 지상관제센터에 연결된 무인이동체 정보 

확인

Ⅴ. 결  론

본 논문에서는 다수 무인이동체를 이용한 네트
워크 기반의 원거리 데이터 연동 시스템을 통해 
무인이동체의 제어와 실시간 상태를 관제하는 시
스템 구조, 재난상황등을 고려하여 드론의 송신하
는 영상정보를 수신하는 구조, 각각의 무인이동체
가 보내는 데이터를 연동하는 구조를 제시하였다. 
이러한 구조를 이용하여 다양한 상황에서 네트워
크를 제공하는 등의 임무를 수행할 수 있었고 향
후 해양의 선박 [3] 차량, 철도 등에도 임무 수행
을 지원하기 위한 방안을 제시할 것이다.
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