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다중 센서 및 다중 전술데이터링크 환경 하에서의

표적정보 처리 기법

Multi Sources Track Management Method for Naval Combat Systems
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Abstract: This paper is concerned with a track management method for a naval combat system which receives the tracks 
information from multi-sensors and multi-tactical datalinks. Since the track management of processing the track information from 
diverse sources can be formulated as a data fusion problem, this paper will deal with the data fusion architecture, track 
association and track information determination algorithm for the track management of naval combat systems.
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그림 1. 함정전투체계 정보처리 프로세스.
Fig. 1. Information Processing Flow of Naval Combat System.

I. 서론

함정전투체계는 함정에 탑재된 센서 및 전술데이터링크

로부터 표적 및 전술 정보를 수신하여 함정의 지휘관 및 

운용자가 전술 상황을 감시하고 평가하여, 탐지 및 식별된 

표적에 대하여 전술 대응을 수행할 수 있도록 하는 체계로

써 함정의 두뇌와 같은 역할을 하는 중요한 무기체계이다

[1]. 함정전투체계의 일반적인 정보처리 프로세스는 그림 1
과 같다. 일반적으로 광의의 함정전투체계는 센서체계

(sensor), 전투관리체계(combat management system), 무장체계

(weapon)를 통틀어서 통칭하고, 협의의 전투체계는 전투관

리체계를 의미한다. 현재 국내에서는 전투관리체계와 주요 

탐지 센서체계를 포함하여 함정전투체계를 개발하고 있다. 
함정전투체계에서는 탑재 센서 및 전술데이터링크로부터 

수신된 표적 정보를 처리하여 운용자가 전술상황을 인식하

게 하는 기능을 표적관리라 하고, 본 논문에서는 표적관리 

기능 설계 시 고려사항들과 주요 설계 결과를 제시한다.
현재 운용되고 있는 함정은 고속화, 고기동화 및 스텔스

화로 발전하는 위협 세력을 효과적으로 대응할 수 있도록 

개별 센서의 탐지/추적 능력을 향상시키면서 생존율을 극대

화시키기 위하여 다수의 센서를 탑재하고 있다. 또한, 함정

의 작전 구역이 점차 확대되고 탑재된 무장의 능력이 증대

됨에 따라서 타 함정과의 표적 정보 공유가 필요하게 되었

다. 이를 위해 함정전투체계는 전술데이터링크를 통하여 많

은 양의 표적 정보를 송수신하고 있다. 이것은 함정전투체

계의 전술 정보 처리 측면에서 탐지 센서의 다양화, 전술데

이터링크의 다중화에 따라 처리해야할 표적 정보가 지속적 

증가한다는 것을 의미하고, 이들 대량의 표적 정보를 전술 
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대응을 위하여 신속하고 정확한 처리를 요구받고 있다. 따
라서 함정전투체계에서는 대량의 표적 정보를 적시에 정확

하게 처리하기 위하여 효과적인 표적관리 방법이 필요하게 

되었다.
한편 함정전투체계 관점에서 다중의 전술데이터링크를 

동시에 운용한다는 것은 처리해야 될 표적 정보가 증가한

다는 것 외에 이종의 전술데이터링크 간 표적 정보를 손실 

없이 전달할 수 있는 기능을 가져야 한다는 것을 의미한다. 
전술데이터링크 분야에서는 이기종 전술데이터링크 간 표

적 정보뿐만 아니라 전술 정보 까지 상호 전달하는 것을 

데이터 포워딩(data forwarding)이라 한다. 국내에서 운용 중

인 함정전투체계 중 미국에서 도입된 이지스(Aegis) 전투체

계의 경우는 Link-11[2]과 Link-16[2]간 데이터 포워딩 기능

이 완전히 구현되었고, 국내 개발 함정전투체계 경우는 표

적관리 기능에 Link-11과 위성 ISDL간 표적 정보만을 포워

딩하는 기능이 구현되었다. 따라서 함정전투체계는 다중의 

전술데이터링크 간 표적 정보의 포워딩 기능을 고려한 표

적정보 처리 기법이 필요하다. 
본 논문에서는 함정전투체계의 표적관리 기능을 크게 세 
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그림 2. JDL 데이터 융합 프로세스 모델.
Fig. 2. JDL Data Fusion Process Model.

가지 관점에서 다룬다. 먼저 대용량 표적 정보의 실시간 처

리를 위하여 데이터 융합(data fusion) 관점에서의 표적정보 

처리 구조(architecture)를 JDL의 데이터 융합 프로세스 모델 

측면에서 분석하여 설계된 결과를 제시한다. 다음으로 실제 

전술 환경에서 하나의 물표에 대하여 다중의 센서 및 전술

데이터링크로부터 표적 정보가 수신되더라도 하나의 표적

으로 처리하기 위한 융합 기법 결과를 제시한다. 마지막으

로 현재 한국 해군에서 주로 운용되고 있는 전술데이터링

크 망인 Link-11과 ISDL 간 상호 표적 정보를 포워딩하기 

위한 표적 정보 결정 방법을 다룬다.

II. 표적정보 처리 구조

함정전투체계에서 표적관리의 기능은 탑재 센서 및 전술

데이터링크를 통해 수신되는 표적 정보들을 자동으로 처리

하는 것이다. 여기서 표적 정보를 자동으로 처리한다는 것

은 수신되는 표적 정보들을 전술 화면 상에 실제 환경과 

동일한 전술 상황을 표시하기 위하여 함정전투체계 내에서 

표적의 생성, 갱신, 삭제 등의 처리를 하는 것을 의미한다. 
즉, 실제 전술 환경에서 하나의 물표에 대하여 다중의 센서 

및 전술데이터링크로부터 표적 정보가 수신되더라도 하나

의 표적으로 관리하는 것이다. 따라서 함정전투체계의 표적

관리 기법은 일반적인 학문 영역에서의 다중 센서 데이터 

융합(multisensor data fusion) 영역에 해당된다.
다중 센서 데이터 융합 기법은 군용 시스템뿐만 아니라 

로봇, 자동차, 의료, 환경 등 다양한 민수 분야에서도 적용

되고 있고, 많은 문헌에서 언급되고 있다[3-5]. 데이터 융합 

영역에서 다루는 문제를 크게 두 가지로 나눌 수 있다. 하
나는 데이터 융합 프로세스(process)의 모델링(modelling) 또
는 구조 설계 부분이고, 나머지는 실제 데이터 또는 정보를 

융합하는 알고리즘을 개발하는 것이다. 본 장에서는 함정전

투체계의 표적관리를 위한 데이터 융합 구조 설계에 대하

여 다룬다. 이를 위하여 본 논문에서는 1990년대 후반 미 

국방성(DoD)의 JDL (Joint Directors of Laboratories)에서 제

안한 데이터 융합 프로세스 모델(data fusion process model) 
[3,4]을 기반으로 하여 그림 1에서 표시한 함정전투체계의 

정보처리 프로세스와 표적관리 기능과의 관계를 해석하고, 
데이터 융합을 위한 정보처리 구조 설계 결과를 제시한다.

다중 센서 데이터 융합 기법은 앞에서 언급한 것처럼 다

양한 분야에서 적용되어 왔고, 개념적으로는 동일하지만 서

로 다른 용어를 사용해왔다. 다중 센서 데이터 융합 분야의 

연구자들이 상호 공감대를 형성하고 협력하여 기술을 발전

시키기 위하여 데이터 융합의 기능적 또는 프로세스적 구

조 관점에서 용어(terminology) 통일을 하면서 데이터 융합 

문제를 일반화한 데이터 융합 프로세스 모델이 미 국방성 

JDL에 의해서 1986년에 최초로 제안되었고, 본 논문에서는 

다음 그림 2와 같은 1998년에 수정된 모델을 고려한다[3-5].
그림 2에 표시된 JDL의 모델은 5개의 레벨로 구분되고, 

하위 레벨에서 처리된 결과가 상위 레벨로 전파될수록 하

위 레벨에서 처리된 정보를 바탕으로 상위 레벨에서 처리

되는 정보는 점점 추상화(abstraction)된다. 각각의 레벨에서 

처리되는 내용은 다음과 같다.

∙ 레벨 0: 개별 센서에서의 측정되는 신호 레벨에서의 

처리를 다룬다. 즉, 개체(object)에 대한 신호 탐지

(signal detection)와 특성 정보 추출(feature extraction) 
등이 포함된다.

∙ 레벨 1: 센서별 데이터와 개체들과의 상호 연관 관계

를 처리하고, 레벨 0에서 추출된 특성 정보를 이용하

여 개체들을 식별한다.
∙ 레벨 2: 레벨 1에서 처리 결과를 이용하여 동일한 환

경에 존재하는 개체들간의 관계를 설정한다.
∙ 레벨 3: 가능한 위협 상황을 인지하기 위하여 현재 

상황의 평가를 바탕으로 하여 개체들의 미래 거동을 

예측(Prediction)한다.
∙ 레벨 4: 운용 요구 환경이나 목적에 맞게 시스템이 

실시간 성능을 만족하도록 모니터링하고 데이터 융합 

프로세스를 통제한다.
먼저 함정전투체계의 표적관리 문제에 관한 선행된 연구 

결과를 JDL의 모델의 관점에서 살펴보면, E. Walts와 D. M. 
Buede [6]는 일반적인 C2 (Command and Control) 시스템을 

기능적으로 데이터 융합 기능과 결심 지원 기능으로 구분

하여 데이터 융합 모델을 제시하였다. 여기에서 제시한 구

조의 경우 데이터 융합 기능은 레벨 1, 레벨 2에 해당되고, 
결심 지원 기능은 레벨 3, 레벨 4에 해당되는 것으로 판단

된다. E. Shahbazian [7]은 HALIFAX급 호위함에 대하여 C2 
시스템의 데이터 융합 모델을 JDL 모델의 레벨 1로 제시하

였다. 또한, W. Henrich [8] 등은 고속정급 함정에 대하여 

데이터 융합을 자함 탑재 탐지 센서에 대해서는 레벨 0과 

레벨 1에 걸치는 하이브리드 기법을 제안하였고, 자함 탑재 

센서의 표적 정보와 전술데이터링크로부터 수신되는 표적 

정보와의 데이터 융합을 위한 모델은 레벨 2에 해당되는 

것으로 제안하였다.
앞에서 살펴본 것처럼 함정전투체계에서의 표적관리 문

제를 데이터 융합 영역에서 프로세스 모델의 특정 레벨과 

정확하게 일대일로 연관시키기가 어렵다. 왜냐하면, 함정별

로 탑재되는 센서의 종류와 특성이 다르고, 대부분의 함정

전투체계에서는 개별 탐지 센서에서 확정된 표적(confirmed 
track)의 정보가 수신되고, 이것을 이용한 데이터 융합은 

JDL의 모델에서 레벨 1 및 레벨 2에 해당되는 것으로 판단

되기 때문이다. 또한, 전술데이터링크로부터 수신되는 표적 

정보의 경우는, 전술데이터링크의 특성에 따라 달라질 수는 

있지만, 이미 개별 전술데이터링크 체계 내에서 레벨 1 이
상에서의 데이터 융합된 결과를 타 함정으로 송신하기 때
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(a) Heterarchical. (b) Hierarchical. (c) Centralized.

그림 3. 데이터 융합 구조.
Fig. 3. Data Fusion Architecture.

그림 4. 표적관리를 위한 데이터 융합 구조.
Fig. 4. Data Fusion Architecture for Track Management.

문이다. 따라서 본 논문에서 다루는 표적관리 기능은 데이

터 융합의 프로세서 모델 관점에서는 JDL 모델의 레벨 1과 

레벨 2에 걸친 형태가 된다.
한편, 데이터 융합의 구조적인 측면은 A. R. Benaskeur과 

F. Rheaume [9]가 제시한 분류 방법에 따르면 그림 3과 같

이 비계층식, 계층식, 집중식 구조가 있다. 그림 3에 표시

된 데이터 융합 구조는 각 구조별로 장단점이 있지만, 본 

논문에서는 표적정보 처리를 위하여 계층식 구조를 갖도록 

한다.
본 논문에서는 앞에서 언급한 데이터 융합 프로세서 모

델 및 데이터 융합 구조를 고려하여 함정전투체계의 표적 

관리를 위한 데이터 융합 구조를 그림 4와 같이 제시한다. 
JDL의 표적 융합 프로세스 모델 관점에서 레벨 1과 레벨 2

에서 수행되는 기능을 그림 4와 같이 세 개의 표적 계층

(센서 계층, 시스템 계층, 전술 계층)으로 구분하고, 계층간 

데이터 융합을 수행하는 것으로 설계하였다. 센서 계층에는 

자함에 탑재된 탐지 센서로부터 제공되는 표적으로 구성되

고, 이를 원시 표적(primitive track)이라 한다. 시스템 계층

은 시스템 표적(system track)과 네트워크 표적(network 
track)으로 구성되고, 시스템 표적은 원시 표적과 기존의 시

스템 계층의 표적과 데이터 융합 과정을 거친 표적이고, 네
트워크 표적은 전술데이터링크로부터 수신되는 표적이다. 
전술 계층에는 시스템 표적 및 네트워크 표적이 기존의 전

술 계층의 표적과 데이터 융합 처리된 표적들로 구성되고, 
이를 전술 표적(tactical track)이라 한다. 

그럼 4에서 계층별 데이터 융합 처리 과정을 살펴보면, 
먼저 원시 표적인 경우는 기존의 시스템 표적 정보 DB에 

저장되어 있는 시스템 표적과 데이터 융합이 시도된다. 이
때 기존의 시스템 표적과의 데이터 융합 조건이 만족되지 

않으면 원시 표적 자체가 새로운 시스템 표적이 되고, 데이

터 융합 조건을 만족한 경우는 기존 시스템 표적과 동일한 

표적으로 간주된다. 따라서 시스템 표적 계층에서 데이터 

융합을 거치면 자함 탑재 센서 탐지 영역에서는 중복되는 

표적이 없는 것으로 판단할 수 있고, 이 과정을 “표적 융

합”이라 명명한다. 다음으로 시스템 계층에서와 유사하게 
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시스템 표적과 네트워크 표적이 기존 전술 표적과 데이터 

융합이 이루어지고, 이 과정을 “표적 비표일치”라 한다. 시
스템 표적 계층에서 융합과 비교일치가 수행된 표적들은 

전술 표적이 된다. 전술 표적 계층에서의 데이터 융합은 전

술 표적간 상호 연관 관계를 설정하는 “표적 연관”이고, 시
스템에 의해서 자동으로 처리될 수도 있고 운용자의 개입

도 이루어진다. 앞에서 언급된 모든 데이터 융합 과정을 거

친 전술 표적들은 실제 전장 상황과 동일하다고 판단하여 

운용자 콘솔의 전술 화면에 전시되고, 위협평가 및 무장할

당 등 함정전투체계에서의 전술 대응을 위한 표적 정보로 

사용된다.

III. 표적융합 기법

일반적으로 데이터 융합을 위한 알고리즘으로는 확률 이

론을 기반한 추정(estimation) 기법, 칼만(Kalman) 필터를 기

반한 추정 기법, 신경망(neural network) 이론, 퍼지(Fuzzy) 
이론, 베이지안(Bayesian) 추론법 등을 포함한 전문가 지식 

기반 추론법 등이 사용되었다[3,4]. 함정전투체계에서의 표

적 정보는 함정에 탑재된 레이더(radar), 소나(sonar), 적외선

탐지추적장비(IRST), 전자광학추적장비(EOTS) 등과 같은 탐

지 센서와 Link-11, 위성 ISDL 등의 전술데이터링크로부터 

수신된다. 따라서 함정전투체계 표적관리를 위한 데이터 융

합 알고리즘은 다양한 표적 정보원(source) 특성을 고려하여 

기존 융합 알고리즘을 적용하거나 개발되어야 한다. 이를 

위해서 본 논문에서는 다음과 같이 E. Walts와 D. M. Buede 
[6]가 제시한 사항을 고려하였다.

∙ 표적 개수: 함정에 탑재되는 센서와 전술데이터링크

의 종류와 수에 따라 달라지지만 표적관리 대상이 되

는 표적의 수는 수백에서 수천 개이다. 이것은 표적 

관리를 처리하는 프로세서(Processor 또는 CPU), 표적 

정보 DB 구조, 데이터 융합 구조 등에 영향을 미칠 

수 있다.
∙ 표적 정보 종류 및 정확도: 센서별로 제공하는 표적

에 대한 정보의 내용이 다르고 정확도 또한 다르다. 예
를 들면, 3차원 탐색 레이더인 경우는 표적에 대한 방

위, 거리, 고도 정보를 제공하고, IR 탐지 센서의 경우

는 표적의 방위, 고각 정보를 제공한다. IR 탐지 센서

에서 제공하는 표적의 방위, 고각 정보가 3차원 탐색 

레이더에서 제공하는 정보 보다 더 정확할 수 있다. 
∙ 전술 정보 갱신율: 표적관리에서 데이터 융합의 결과

는 위협평가, 무장할당, 전술 화면 전시 등의 전술 대

응을 수행하기 위한 정보로써 사용된다. 또한 표적 정

보의 정보원(source) 및 표적별로 정보의 갱신율이 다

르고 전술 대응을 위한 정보의 갱신율도 다르다. 

본 논문에서 제안하는 표적관리를 위한 표적 융합은 두 

단계로 이루어진다. 먼저 그림 4에 표시된 계층별로 표적간 

동일 표적으로의 인식 여부 또는 융합된 표적의 경우는 분

리 여부를 판단하고, 동일 표적으로 인식될 경우 표적 정보

를 융합한다. 동일 표적으로 판단하기 위해서 다음의 모든 

조건을 만족해야 한다.

∙ 조건 1 - 정보원(source): 동일 센서에서 생성된 표

적간은 데이터 융합을 하지 않는다.
∙ 조건 2 - 표적의 공간 범주(environment category): 

표적의 공간 범주는 공중/수상/수중으로 분류되고, 동
일 범주에 속하는 표적간 데이터 융합을 수행한다.

∙ 조건 3 - 식별(identity) 정보: 명확하게 아군과 적

군으로 식별된 표적간에는 데이터 융합을 수행하지 

않는다.
∙ 조건 4 - 위치 오차: 표적간 위치가 다음 식과 같이 

정의되는 오차 범위에 포함되어야 한다. 

abs   × abs
abs   × abs (1)

수식 (1)에서  , 는 시스템 표적 계층에서는 2차원 

평면상에서 시스템 표적과 원시 표적간의 위치 오차를, 
는 시스템 표적의 거리를 의미한다. 는 동일 표적

으로 인식하기 위하여 센서로부터 유발되는 불확실성을 반

영하는 오차를 의미하고, 는 시스템 표적의 거리를 허용 

오차 범위에 고려하기 위한 값으로써, 시스템 표적이 자함

과의 거리가 멀수록 허용 오차 범위는 커진다. 표적 비교일

치의 경우도 유사한 방법으로 수행된다.
표적간 동일 표적 여부의 판단은 각 센서별로 원시 표적

이 생성되어 함정전투체계로 입력되거나, 전술데이터링크로

부터 네트워크 표적이 수신될 때마다 수행된다. 또한 기존 

원시 표적이나 네트워크 표적이 갱신될 때마다 융합된 표

적의 분리 유무를 판단한다. 

IV. 표적정보 결정 기법

본 장에서는 앞에서 기술된 융합 과정을 통하여 동일 표

적으로 판단된 표적들의 정보 융합에 대한 방법을 다룬다. 
본 논문에서는 함정의 다중 센서 및 다중 전술데이터링

크 환경을 고려하기 위해서 표적 정보처리 구조를 센서 계

층, 시스템 계층, 전술 계층으로 나누고 각 계층별로 표적 

융합을 정의하였다. 따라서 융합된 표적의 정보 결정 방법

도 각 계층 간 수행된 융합의 결과에 따라 구분하여 기술

한다.
먼저 센서 계층 원시 표적과 시스템 계층 시스템 표적 

간 융합이 된 경우 표적 정보를 결정하기 위하여 함정에 

탑재된 센서별로 정확도를 분석하여 정확도 수준에 따라 

센서의 등급을 분류한다. 일반적으로 함정에서는 동일한 수

준의 표적 정보 정확도를 가지는 센서를 이중으로 탑재하

지는 않으므로 원시 표적별로 센서의 정확도 수준에 따라 

정보의 우선순위를 결정할 수 있다. 원시 표적과 시스템 표

적 간의 정보 융합 시 융합된 표적의 정보는 앞에서 언급

된 정보원의 우선순위에 따라 우선순위가 높은 표적의 정

보를 취하게 된다. 예를 들면, 3차원 탐색 레이더에서 제공

되는 표적 정보(방위, 거리, 고각)와 추적 레이더에서 제공

되는 표적 정보(방위, 거리, 고각)가 융합될 때는 일반적으

로 추적 레이더의 정보 정확도가 높으므로 융합된 표적의 

정보는 추적 레이더에서 제공되는 정보이다. 이런 방법은 
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III장에서 언급한 것처럼 데이터 융합 시 융합된 데이터의 

정확도를 높이기 위한 다양한 방법들이 있지만, 함정전투체

계에서는 수천 개 이상의 표적을 실시간으로 관리해야 되

는 요구 사항과, 융합 정보의 정확성을 높이기 위한 계산

량, 함정전투체계 전술 정보 프로세서의 능력 등을 고려한 

Trade-Off 결과이다.
다음으로 시스템 계층의 시스템 표적 또는 네트워크 표

적과 전술 계층의 전술 표적 간 융합이 된 경우는 다중 전

술데이터링크를 통한 데이터 포워딩을 고려한 표적정보 결

정 방법이 필요하다. 
다중 센서 환경에서 표적정보 결정을 위해서 센서의 정

확도에 따라서 우선순위를 결정하는 것과 유사하게 다중 

전술데이터링크 환경에서는 망의 우선순위를 결정하는 것

이 필요하다. 예를 들면, 한국 해군의 경우는 현재 주로 사

용하는 전술데이터링크는 Link-11과 위성 ISDL이 있고, 위
성 ISDL이 Link-11 보다 우선순위가 높다고 볼 수 있다. 이
것은 위성 ISDL의 운용 개념을 볼 때 Link-11 보다 상위 

제대로 볼 수 있기 때문이다. 또한 전술데이터링크를 통해 

수신되는 표적 정보에는 표적유지도(TQ: Track Quality)라는 

요소가 포함되어 있는데, 이것은 해당 표적을 탐지한 함소

의 센서 정확도와 최신 갱신 시각에 의해 결정되므로 본 

논문에서는 전술데이터링크 망의 우선순위와 더불어 표적

정보 결정에 중요한 요소로 채택한다. 본 논문에서는 전술 

표적을 구성하는 시스템 계층의 표적 종류에 따라 다음과 

같이 구분하여 표적정보 결정 방법을 제시한다.

∙ 경우 1 - 시스템표적 + 네트워크표적: 표적정보 중 

표적의 위치 및 운동정보는 시스템 표적의 정보를 채

택하고, 나머지 정보는 네트워크 표적의 정보를 채택

한다. 단, 전술 표적을 구성하는 네트워크 표적이 서

로 다른 전술데이터링크 망에서 수신된 두 개 이상 

존재할 경우는 전술데이터링크 망의 우선순위에 따라 

우선순위가 높은 전술데이터링크 망에서 수신된 네트

워크 표적의 정보를 채택한다. 
∙ 경우 2 - 네트워크표적 + 네트워크표적: 서로 다른 

전술데이터링크 망으로부터 수신된 네트워크 표적으

로 구성된 경우이고, 이 경우 표적의 위치 및 운동정

보는 수신된 네트워크 표적의 표적유지도가 높은 표

적의 정보를 채택하고, 나머지 정보는 우선순위가 높

은 전술데이터링크 망으로부터 수신된 표적의 정보를 

채택한다.

V. 결론

본 논문에서는 함정에 탑재된 다종의 탐지 센서와 다중

의 전술데이터링크로부터 수신되는 대량의 표적 정보를 실

시간 처리 및 관리하기 위한 함정전투체계 표적관리 기법

을 데이터 융합 프로세서 모델 및 구조, 데이터 융합 및 표

적정보 결정 기법 측면에서의 고려 사항과 설계 방법을 제

시하였다. 논문에서 제시한 표적관리 기법은 정보처리 구조 

측면에서는 JDL 데이터 융합 프로세스 모델의 레벨 1, 레
벨 2에 해당되고, 표적을 센서 계층, 시스템 계층, 전술 계

층으로 구분하여 융합 처리하는 계층적 구조이다. 이러한 

구조는 함정별로 탑재되는 센서나 전술데이터링크의 수와 

종류에 상관없이 공통적으로 적용될 수 있다는 장점이 있

다. 또한 데이터 융합 및 표적정보 결정 기법 측면에서는 

함정전투체계에서의 요구사항과 시스템 능력 등을 고려하

여 효율적인 방법을 채택하였다. 본 논문에서 제시한 표적

관리 기법은 실제 구현의 관점에서 효율성이 높을 것으로 

판단되고, 현재 선진국에서 개발이 진행되고 있는 OATM 
(Open Architecture Track Management)의 국산화를 위한 국

내 기반 구조가 되기를 기대한다. 
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