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● 요   약 ●  

본 논문은 임베디드시스템을 적용한 대용량 고부하 레이다 플랫폼의 구동 제어 방안을 제안한다. 군사적 

방어 목적용 지대공 유도 미사일 시스템의 구성품인 다기능 레이다 시스템은 고중량의 안테나를 구동해야하는 

대용량 고부하 레이다 구동 플랫폼이 필수이다. 이 다기능 레이다 시스템은 360도 방위각 전방향을 일정한 

속도로 방위각 회전하며 감시정찰 및 방어 임무를 수행한다. 여기서 대부하 레이다 구동 플랫폼은 방위각회전

구동장치를 이용하여 일정한 속도로 360도 방위각 방향으로 안정적인 회전을 가능하도록 구동 제어한다. 본 

구동 제어를 실시간으로 구현하기 위해 임베디드시스템인 DSP(Digital Signal Processor)가 포함된 제어모듈

은 구동모듈에 회전구동 명령을 인가하여 일정한 회전각속도로 구동하도록 회전구동 모터를 실시간 제어한다. 

고부하 레이다 플랫폼은 직구동모터타입의 회전구동모터, 회전체에 신호와 전원을 공급하기 위한 회전슬립링, 

회전체의 회전각도를 측정하기 위한 회전센서로 구성된 방위각회전구동장치와 전체 전원을 공급받아 사용 목

적에 맞게 변환하여 공급하는 전원모듈, 구동모터에 구동전원을 공급하기 위한 구동모듈, 회전구동 명령에 따

라 구동제어하기 위한 제어모듈로 구성된 제어장치로 구분된다. 본 논문에서는 대부하 레이다 구동 플랫폼을 

시뮬레이션 모델링으로 구현하고 제안하는 구동 제어 방안은 구동제어시뮬레이션으로 검증한다.

키워드: 고부하 레이다플랫폼(High Load Radar Platform), 방위각회전구동장치(Azimuth Rotating Unit), 

임베디드시스템(Embedded System), 디지털신호프로세서(DSP)
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I. Introduction

최근 군사적 공격용 정밀 타격 미사일은 고도화되고 보다 첨단화 

되고 있다. 또한 공격용 미사일을 방어하기 위한 무기체계는 유도무기 

대응미사일과 다기능 레이다로 구성된 지대공미사일 방어시스템이 

사용되고 있다. 국내에선 천궁체계가 있고 해외 선진국에선 패트리어

트체계(미국), MEADS체계(유럽), 아이언돔체계(이스라엘) 등 세계

적으로 지대공미사일 방어에 대한 관심과 해당 기술 확보를 위한 

연구가 확대되고 있다. 방어 무기체계인 지대공미사일 방어시스템은 

교전통제소, 미사일발사대, 다기능레이다, 발전기로 구성된다. 다기능

레이다는 고중량 대부하 레이다안테나를 방위각방향으로 일정한 각속

도로 360도 회전하며 전투기, 미사일 등 표적을 탐지추적 감시정찰하

고 및 방어를 위한 유도미사일을 가이던스하는 임무를 수행한다. 

이러한 방위각 방향으로 일정한 각속도로 360도 회전 구동을 수행하는 

장치가 방위각회전구동장치이다. 본 논문에서는 방위각회전구동장치

의 구동 제어를 실시간으로 구현하기 위해 임베디드시스템인 DSP 

(Digital Signal Processor)가 포함된 제어모듈을 통해 구동모듈에 

회전구동 명령을 인가하여 일정한 회전각속도로 구동하도록 실시간 

제어된다[1]. 고부하 레이다 플랫폼은 직구동모터타입의 회전구동모

터, 회전체에 신호와 전원을 공급하기 위한 회전슬립링, 회전체의 

회전각도를 측정하기 위한 회전센서로 구성된 방위각회전구동장치와 

전체 전원을 공급받아 사용 목적에 맞게 변환하여 공급하는 전원모듈, 

구동모터에 구동전원을 공급하기 위한 구동모듈, 회전구동 명령에 

따라 구동제어하기 위한 제어모듈로 구성된 제어장치로 구분된다. 
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본 논문에서는 대부하 레이다 구동 플랫폼을 시뮬레이션 모델링으로 

구현하고 제안하는 구동 제어 방안은 구동제어시뮬레이션으로 검증한

다.

II. Preliminaries

1. Multi-Function Radar Platform

다기능 레이다 플랫폼은 차량, 레이다안테나, 대부하 방위각회전구

동장치, 통제장치 등으로 구성된다. 다음 그림 1은 다기능 레이다 

플랫폼은 예시로서 MEADS 체계를 나타낸다.

Fig. 1. MFR Platform (출처 : MEADS, Wikipedia)

1.1 Azimuth Rotating Unit

대부하 방위각회전구동장치는 직구동모터타입의 회전구동모터, 

회전체에 신호와 전원을 공급하기 위한 회전슬립링, 회전체의 회전각

도를 측정하기 위한 회전센서로 구성된 방위각회전구동장치와 회전구

동 명령에 따라 구동제어하기 위한 제어장치로 구분된다. 다음 그림 

2는 방위각회전구동장치의 구성도를 나타낸다.

III. The Proposed Scheme

1. Block Diagram of Azimuth Driving Controller

고부하 방위각회전구동장치의 제어장치는 회전구동모터, 회전슬

립링, 회전센서로 구성된 방위각회전구동장치를 전체 전원을 공급받

아 사용 목적에 맞게 변환하여 공급하는 전원모듈, 구동모터에 구동전

원을 공급하기 위한 구동모듈, 회전구동 명령에 따라 구동제어하기 

위한 제어모듈로 구분되며 일정한 속도로 360도 방위각 방향으로 

안정적인 회전이 가능하도록 구동 제어한다. 다음 그림 3은 제어장치의 

블록도를 나타낸다.

Fig. 2. Configuration of Azimuth Rotating Unit

Fig. 3. Block Diagram of Azimuth Driving Controller

2. Simulation results for Azimuth Driving Controller

제안하는 구동 제어 방안은 Matlab/Simulink 시뮬레이션 툴을 

이용하여 검증한다. 다음 그림 5는 대부하 방위각회전구동에 대한 

시뮬레이션 결과를 나타낸다.

Fig. 5. Simulation for Azimuth Driving Controller

IV. Conclusions

본 논문은 임베디드시스템을 적용한 대용량 대부하 레이다 플랫폼

의 구동 제어 방안에 대해 시뮬레이션 모델링으로 구현하여 구동제어

시뮬레이션으로 검증하였다. 본 논문의 결과는 향후 대용량 고부하 

다기능 레이다 플랫폼의 개발 향상에 기여할 것으로 기대된다. 
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