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1. 서  론 
 
무인항공기술이 발전함에 따라 다분야에서 무인항공기

의 활용도가 높아지고 있다. 특히, 최근들어 무인기의 활

용이 정찰, 감시 임무와 같은 군사적 임무에 국한되지 않

고 물자 수송 및 인명 구조 활동등 다양한 분야로 확대되

는 추세이다. 뿐만 아니라, 개별 무인기가 수행하던 임무

를 벗어나 다수의 무인기가 협업을 통해 하나의 목적을 

지닌 임무를 수행하는 추세로 변화하고 있다. 복수/다수의 

무인기가 협업함에 따라 중앙 집중식 의사결정 시스템보

다 변화하는 환경에 맞춰서 의사결정을 할 수 있는 분산 

의사 결정 알고리듬에 대한 연구가 지속적으로 이루어지

고 있다[1,4-6]. 그 예로 경매 알고리듬을 활용한 CBBA 

(Consensus-Based Bundle Algorithm) 알고리듬이 있다. CBBA 

알고리듬은 하지만 실제적으로 무인 시스템이 수행해야하

는 임무는 단일 임무가 아닌 여러 임무가 복합적으로 엮

여 임무 간에 제약조건이 존재한다. 따라서 이러한 제약조

건을 가진 임무 상황에서 임무를 분배하는 알고리듬에 대

한 연구가 필요하다. 이러한 요구 사항에 맞춰 C-CBBA라

는 알고리듬을 활용할 수 있다. C-CBBA는 CBBA 알고리

듬을 발전시킨 알고리듬으로 상호간에 제약조건이 있는 

문제들을 다룰 수 있다는 장점이 있다.  

본 논문에서는 실제 발생 가능한 여러 복함 입무 중에

서 임명 구조 및 군사 작전에 활용도가 높은 협업 수송 임

무를 분산 협업 알고리듬으로 해결 하기 위해 C-CBBA알

고리듬을 활용하였다. 협업 수송 임무의 특성상 임무간에 

시공간적으로 강한 제약 조건이 생기게 된다. 기존의 C-

CBBA가 임무간에 제약조건을 다루고 있으나, 시공간적 

제약조건이 매우 강하게 걸릴경우에 대해 다루고 있는 것

은 아니다. 따라서 기존의 C-CBBA 혹은 CBBA를 활용하

여 이러한 문제를 해결하기 위해서는 알고리듬 내에 임무 

구조에 대해 새로이 고찰해봐야할 필요가 있다.  

2장에서는 본 논분의 배경이 되는 CBBA와 C-CBBA 알

고리듬에 대해서 간략히 다룬다. 이후 3장에서는 본 논문

에서 다루고자하는 협업 수송 임무에 대해 설명하고, 이를 

C-CBBA 알고리듬을 적용하여 문제를 해결하기 위해 어떤 

임무 구조를 적용해야하는지에 대해 논한다. 
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Abstract This paper presents a modified task structure of coupled-constraints consensus based bundle 
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