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실시간 탄도 궤적 목표물 추적을 위한 GPU 기반 병렬적

입자군집최적화 기법
(Parallelized Particle Swarm Optimization with GPU for Real-Time

Ballistic Target Tracking)

한 윤 호, 이 헌 철*, 권 혁 훈, 최 원 석, 정 보 라
(Yunho Han, Heoncheol Lee, Hyeokhoon Gwon, Wonseok Choi, and Bora Jeong)

Abstract : This paper addresses the problem of real-time tracking a high-speed ballistic target. Particle filters can be

considered to overcome the nonlinearity in motion and measurement models in the ballistic target. However, it is

difficult to apply particle filters to real-time systems because particle filters generally require much computation time.

This paper proposes an accelerated particle filter using graphics processing unit (GPU) for real-time ballistic target

tracking. The real-time performance of the proposed method was tested and analyzed on a widely-used embedded

system. The comparison results with the conventional particle filter on CPU (central processing unit) showed that the

proposed method improved the real-time performance by reducing computation time significantly.

Keywords : Ballistic target tracking, Graphics processing unit, Particle swarm optimization, Real-time systems

*Corresponding Author (hclee@kumoh.ac.kr)
Received: Oct. 14, 2022, Revised: Nov. 15, 2022, Accepted: Nov. 26, 2022.
Y. Han: Department of IT Convergence Engineering, Kumoh National
Institute of Technology (M.S. Candidate)
H. Lee: Department of IT Convergence Engineering, Kumoh National
Institute of Technology (Assist. Prof.)
H. Gwon: PGM R&D Lab, LIGNEX1 (Chief Research Engineer)
W. Choi: PGM R&D Lab, LIGNEX1 (Chief Research Engineer)
B. Jeong: PGM R&D Lab, LIGNEX1 (Research Engineer)
※ 이 연구는 광역방어 특화연구센터 프로그램(UD200043CD)의 일환으
로 국방과학연구소와 방위사업청의 지원으로 수행되었음.

Ⅰ. 서 론

탄도 궤적을 가진 목표물 추적 및 요격의 성능은 얼마나

정확하게 목표물을 추적할 수 있는지에 따라 판단할 수 있

다. 목표물의 위치, 각도 등의 상태를 정밀하게 추정할 수

있는 알고리즘을 채택하여 표적을 추적하여야 한다. 일반적

으로 목표물의 상태 측정 시 발생하는 모델 노이즈는 수학

적 단순성을 고려할 때 가우스 분포를 가진다고 가정된다.

그러나 레이돔 탐색기 (Seeker radome)와 섬광 (Scintillation)

등에 의하여 발생하는 측정 모델 노이즈는 비선형 및 비가

우스 특성을 가지기 때문에 노이즈의 가우스 분포에 대한

가정은 적용되기 힘들다 [1, 2]. 비선형 및 비가우스 특성의

불확실성으로 인하여 기존의 몇몇 필터링 알고리즘들은 만

족스럽지 못한 성능이 나타날 수 있다는 것으로 알려져 있

다. 선형 칼만 필터 기반의 표적 추적 알고리즘들은 표적의

상태를 추정하는 도중 적절한 값에 수렴하지 않거나 심지어

값이 분기될 수 있다.

노이즈의 비선형 및 비가우스 특성으로 인하여 발생하는

문제들을 해결하기 위하여 Extended Kalman filter (EKF),

Particle filter (PF), unscented Kalman filter (UKF) 등의

다양한 비선형 필터들이 목표 상태 추정을 위하여 적용되었

다. 또한 최적화 기법도 비선형 및 비가우스 노이즈가 있는

환경에서 목표의 상태 추정을 위하여 적용될 수 있다. 그중

입자 군집 최적화 기법은 다양한 유형의 오류 분포를 처리

할 수 있는 능력을 가지고 있어 목표물의 상태 추정에 적용

하여 연구되고 있다. 또한 입자 군집 최적화 기법은 사용되

는 입자들이 서로 정보를 교환하면서 최적점을 찾아 나아가

기 때문에 몇 개의 입자들이 지역적 최소점 (local

minimum)에 빠지더라도 전체적으로는 전역 최적점 (global

optimum)을 수렴할 수 있다는 장점이 있다. 그러나 입자 군

집 최적화 기법 (Particle Swarm Optimization)을 사용할 때

가장 큰 제한점은 최적의 값을 찾기 위해서는 입자의 수와

알고리즘의 계산 반복 횟수에 비례하여 성능이 나타난다는

점이다. 따라서 실시간 시스템에 입자 군집 최적화 기법을

적용하기 위해서는 계산 문제에 대한 해결책이 마련되어야

한다는 제약점이 있다.

본 논문에서는 실시간 탄도 목표물의 정밀한 추적 및 요

격을 위하여 비선형 및 비가우스 노이즈 환경에서 상태 추

정이 가능하도록 입자 군집 최적화를 사용한다. 그러나 입

자 군집 최적화 기법을 사용하여 목표물의 상태를 정밀하게

추정하기 위해서는 많은 수의 입자들과 알고리즘의 반복 횟

수가 필요하다. 입자 군집 최적화 기법은 샘플링 기반의 알

고리즘으로써, 사용되는 입자 수와 반복 횟수가 커질수록

알고리즘 실행 시 소요되는 시간도 늘어난다. 따라서 실시

간성을 갖도록 하기 위해서는 입자 군집 최적화 기법의 가

속화가 필수적이다. 본 논문에서 입자 군집 최적화 중 계산

시간이 많이 소요되는 부분을 식별한 후, 그 부분에 대하여

GPU와 CUDA를 사용한 병렬화를 적용하였다. 또한 탄도

목표물 요격체에서 입자 군집 최적화 기법을 사용하여 상태
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추정을 한다는 가정하에 PC환경이 아닌 온보드 환경에 적

합하도록 NVIDIA Jetson Xavier를 사용하여 가속화가 진행

되었다. 따라서 임베디드 환경에서 입자 군집 최적화를

CPU와 GPU의 상호설계하여 실시간성을 향상시키며 탄도

목표물 상태 추정에 성공하였다.

표 1은 그중 대상 추적, 객체 추적, 모션 추적 등의 다양

한 목표 상태 추적 연구에 입자 군집 최적화 기법이 사용된

다는 것을 보여준다. 미사일 응용에 사용되는 관련 연구도

발견된다. GPU를 이용한 가속화 방법은 여러 분야에서 적

용할수 있다 [3]. 입자 군집 최적화 기법의 가속화는 연구들

은 실시간 임무 완수를 위하여 GPU를 CUDA와 함께 사용

하여 수행되며, 입자 군집 최적화 기법의 가속화 연구는 대

부분 모션 추적 연구에서 진행되었다. 입자 군집 최적화 기

법은 목표물의 상태 추적이 아닌 검출 등 다른 방면에서도

가속화 연구가 진행되고 있다 [4, 5]. GPU를 사용하여 입자

군집 최적화를 가속화한 연구들은 대부분 사용된 입자들이

가지고 있는 정보의 에러를 계산하는 부분이나 비용함수를

계산하는 부분을 가속화 하였다. 본 논문에서의 입자 군집

최적화 기법은 탄도 목표물을 추적하는 목적에 적용되어 다

른 연구들과 어플리케이션이 차이가 있다. 때문에 다른 연

구들과 달리 알고리즘 중 연산시간이 가장 많이 소요된 입

자들이 어느 지점으로 움직여야 하는지 판단하는 부분과 우

도함수 계산부분을 가속화 하였다.

본 논문의 나머지 부분은 다음과 같이 구성되어 있다. 우

선 입자 군집 최적화 기법과 최적화 기법을 사용하여 탄도

궤적 목표물 추적과 입자 군집 최적화 기법이 실시간성을

가지기에 제한점에 대하여 설명한다. 다음으로 입자 군집

최적화 알고리즘의 블록 단위로 프로파일링하여 각 부분마

다 소요되는 연산시간을 구한 후 각 입자가 가지는 정보를

업데이트하는 부분과 입자들이 가지는 정보를 종합하여 최

적의 값을 찾는 부분에 대한 병렬화 방법이 제안된다. 마지

막으로 임베디드 시스템에서 제안된 방법의 결과를 병렬화

하지 않은 알고리즘과 제안된 방법을 사용한 알고리즘의 결

과를 비교한 후 결과들에 대한 결론을 제시한다.

Related

Works

GPU-based

parallelization

Parallelization

part

Missile

Application

[6], [7],

[8], [9]
X - X

[10], [11] X - O

[12] O calculation of the
error

X

[13] O
calculation of the
cost func X

Ours O

predicted
measurement /
associated

likelihood func

O

표 1. 목표 추적에 적용된 입자 군집 최적화 관련 연구들

Table 1. Related works to PSO for target tracking

Ⅱ. 탄도 궤적 목표물 추적

1. 표본 추출 기반 탄도 궤적 목표물 추적

특정 대상을 추적하는 알고리즘의 주 목표는 실제 추적하

는 대상의 상태를 실시간으로 추정하는 것이다. 본 연구의

대상인 탄도 미사일의 추적 알고리즘의 성능을 평가하기 위

해서는 먼저 탄도 미사일 궤적의 모사가 요구된다. 대기권

밖에서의 비행과 달리 대기권으로의 재돌입 한 후에는 중력

과 더불어 항력 등의 공기역학적 힘이 탄도 미사일의 경로

를 결정하는 데 중요한 영향력을 미친다. 본 연구에서는 탄

도 미사일을 점 질량으로 가정하였으며, 3차원 데카르트 좌

표계에서 기술하였다. 다음은 중력 및 공기역학적 힘을 포

함한 3차원 비선형 운동 방정식을 나타낸다.

(1), (2), (3)의 함수에서 , , 는 위치를 나타내며 는

속도 나타내고, 와 는 각각 비행경로각과 헤딩각을 의미한

다. 또한, 은 질량, 는 중력 상수를 나타내며,  은

각각 추력, 항력, 양력을 나타낸다. 공기역학적 힘은 공기 밀

도 , 항력 계수 , 양력 계수  그리고 기준 넓이 로

이루어져 있다. 그리고, 는 양력을 발생 방향을 나타낸다.

본 연구에서 고려하는 재진입 단계에서는 일반적으로 추진기

관의 연소가 끝난 상태이기 때문에 추력은 0으로 설정하였으

며, 질량도 일정하다고 가정하였다. 또한, 대기권 내에서 일

반적으로 탄도 미사일의 기동이 미미하고 항력에 비하여 상

대적으로 영향이 작기 때문에 양력을 0으로 가정하였다.

coscos
cossin
sin

(1)



sin



cos cos

cos

sin

(2)

 


 ∙∙

 


 ∙∙

(3)

2. 목표물의 움직임 및 측정 모델

목표물 추적은 기준 운동 모델을 기반으로 추정 알고리즘

을 설계하므로 몇 가지 모델을 고려할 수 있다. 본 논문에

서는 잘 알려져 있는 Singer 모델을 기반으로 연구되었다

[14, 15]. Singer 모델은 목표물의 가속도가 평균이 0인, 1차

정적 마르코프 프로세스라고 가정한다. 연속적인 시간에서

Singer 모델의 상태 공간 표현은 (4)와 (5)의 식으로 나타낼

수 있다. (4)의 식에서 구할 수 있는 는 추적 목표물의 상

태를 의미한다. (4)와 (5)의 식에서 는 평균이 0이며, 시정

수 로 얻어지는 백색 가우스 노이즈이다. 그리고 와 

행렬의 와 는 3차 항등 행렬과 기동 상수이다. 의 이

산 시간 방정식은 (6)과 (7)의 식으로 나타난다. 여기서 

와 ∆는 상태 전이 행렬과 샘플링 시간 간격을 의미한다.
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그림 1. 100개의 입자를 사용한 입자 군집 최적화 탄도 목표물 추적 결과

Fig. 1. Result of the ballistic target tracking with PSO using 100 particles

그림 2. 200개의 입자를 사용한 입자 군집 최적화 탄도 목표물 추적 결과

Fig. 2. Result of the ballistic target tracking with PSO using 300 particles
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



 (8)

(6)의 공분산은 전력 스펙트럼 밀도 (Power Spectral

Density)인 와 백색 노이즈 jerk 모델인 로 구성된다.

일정 시간 동안 가속이 증가하는 크기는 해당 시간 동안의

jerk의 적분을 나타낸다.

(4)의 식에서 상태 변수 는 다음 (9)의 식처럼 데카르트

좌표계에서 위치, 속도 및 가속도를 나타내는 벡터인 , 

그리고 를 사용하여 정의한다. (10)의 식에서    은

데카르트 좌표계에서 목표물의 위치를 의미한다.

     (9)

     (10)

목표물의 측정값인 고도, 방위각, 그리고 거리는 탄도탄

탐지 레이더에 의하여 측정된다고 가정한다. 이 측정값들은

표적과 레이더의 상대 위치에 따라서 얻을 수 있다. (11)의

식에서의 아래 첨자 는 목표 대상과 레이더 사이의 상대적

위치를 나타내고, 은 레이더 위치를 의미한다. 따라서 두

개의 베어링 각도 와 , 상대 거리 는 레이더 측정 오

차 등을 포함하여 다음 식 (12)와 같이 나타낼 수 있다. 레

이더 측정 오차는 가우시안 잡음인 레이더 수신기 잡음 ,

 그리고 와 비가우시안 잡음인 글린트 (Glint) 잡음

와 로 구성된다 [16].

   
          

 (11)




















tan  

  
tan 

 
   





 (12)

Ⅲ. 문제점 기술

1. 목표물 추적 문제

탄도 미사일과 같은 고속의 목표물 경우 추적 알고리즘의

업데이트율과 추정 정확도가 매우 중요한 부분이다. 성공적

인 요격을 위한 정밀 유도 및 제어는 얼마나 정확히 표적을

추적할 수 있는지에 크게 영향을 받는다. 본 연구에서는 입

자 군집 최적화 알고리즘이 목표 추적의 높은 추정 정확도
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를 위하여 사용되었다. 탄도 궤적을 가지는 목표물을 추적

하기 위하여 입자 군집 최적화를 적용하였을 때, 충분한 수

의 입자를 사용하여야 높은 정확도를 가지는 추정을 할 수

있다. 입자 군집 최적화에서 충분하지 않은 수의 입자들을

사용하였을 때의 목표물 추적 결과는 그림 1과 그림 2에 나

타난다. 그림 1은 탄도 목표물 추적에 100개의 입자를 사용

한 입자 군집 최적화 결과이며 그림 2는 200개의 입자를 사

용하였을 때이다. 두 그림 모두 파란 선으로 나타난 목표물

의 실제 상태를 정확하게 추정하는데 실패하였다. 그림 1보

다 그림 2에서 목표물의 실제 값과 추정 값 간 차이가 좀

더 작았다. 따라서 목표물의 정확한 상태 추정을 위하여 보

다 많은 수의 입자가 필요하다는 것을 알 수 있다.

2. 실시간성 문제

탄도 궤적 목표물을 요격하기 위해서는 대상 목표물을 요

격할 물체가 실시간으로 상태를 추정할 수 있어야 한다. 그

러나 입자 군집 최적화 알고리즘 특성상 정확한 추정을 위

하여 계산 시에 시간이 많이 소요된다는 커다란 제한점이

있다. 입자 군집 최적화 알고리즘은 입자들이 가지는 속도,

가속도 그리고 위치 정보를 계산한 후 그 중의 최적값을 찾

아 움직이며 최적점을 찾아내는 알고리즘이다. 입자들이 가

지는 정보를 계산하는 부분이 한 사이클마다 반복해서 진행

되며, 각각의 입자마다 가지는 정보를 계산하기 때문에 알

고리즘 수행 시 많은 계산시간이 소요된다. CPU를 이용하

여 입자 군집 최적화 알고리즘을 진행하게 되면 반복 횟수

만큼 순차적으로 계산이 수행된다. 정확한 목표 상태 추정

을 위하여 입자 수가 증가할수록 동일한 계산을 더 많이 반

복하여야 하므로 알고리즘 수행 중 계산시간 또한 증가한

다. 목표물의 상태 추정을 위하여 입자 군집 최적화 기법을

적용하여 고속으로 움직이는 탄도 목표물을 추적하여 요격

할 때, 이러한 제한점으로 인하여 실시간으로 변경되는 목

표물의 상태를 제대로 추적할 수 없으므로 요격에 실패할

수 있다. 따라서 고속으로 움직이는 탄도 목표물에 대하여,

추적 시 실시간으로 목표물의 상태 추정할 수 있어야 하므

로 이 문제를 해결하기 위하여 입자 군집 최적화 기법에 대

한 GPU 기반 가속화 방법을 제안한다.

탄도 목표물을 추적하여 요격하기 위한 물체는 목표물 상

태 추정을 위한 장치가 탑재되어야 한다. 해당 물체에 PC

환경을 탑재하기는 전력, 발열 등의 문제로 인하여 제한이

된다. 때문에, 주로 목표물 상태 추정의 계산을 진행할 수

있는 보드 등을 사용하게 된다. 이를 고려하여 본 논문에서

의 실험은 임베디드 시스템에서 CPU와 GPU를 상호 설계

하여 병렬화 및 가속화를 진행하였다. 탄도 목표물의 실시

간 추적 및 요격을 위하여 입자 군집 최적화 기법을 온보드

환경에서 가속화하여 실시간성을 향상하였다.

Ⅳ. 제안하는 기법

1. 데이터 획득

우선 CPU에서의 전체 알고리즘의 흐름도는 그림 3에 나

타난다. 먼저 앞서 설명한 식들을 근거로 하여 추적하기 위

한 탄도 목표물의 모델을 만들고 추적 시 발생하는 노이즈

를 생성한다. 그 후 생성된 탄도 목표물에 대한 상태를 추

정하기 위하여 입자 군집 최적화 기법을 적용하여 목표를

추적할 수 있도록 한다. 입자 군집 최적화 기법의 알고리즘

은 먼저 입자들을 생성하고 값을 초기화한다. 생성된 입자

들에 최적값을 찾고자 하는 공간에 랜덤한 값들을 부여한

다. 입자들이 가지는 값들은 그 지점에서의 위치, 속도 그리

고 가속도의 정보를 의미한다. 이 정보를 사용하여 목표물

에 대한 상태를 추정한다. 다음 추정한 결과값을 우도 함수

에 적용하여 가장 가능성 있는 추정치를 구한다. 각각의 입

자가 가지고 있는 정보 중 가장 최적점으로 판단되는 값을

국소 최적점 (Local optimal point)이라 하고, 모든 입자가

가지고 있는 정보 중에서 가장 최적점으로 판단되는 값을

전역 최적점 (Global optimal point)이라 한다. 우도함수로

구한 추정치와 전역 최적점, 국소 최적점 그리고 입자의 정

보를 사용하여 입자 정보에 대하여 업데이트를 진행한다.

이 과정이 각각의 입자마다 적용되며 임의의 반복 횟수

만큼 반복하며 최적점을 찾아간다. 입자 군집 최적화 알고

리즘이 완료되면 탄도 목표물의 실제값과 비교하여 얼마나

정밀하게 목표물의 상태를 추정하였는지 확인한다.

2. 계산 시간 프로파일링

입자 군집 최적화 알고리즘을 병렬화하기 전, 알고리즘

중 어느 부분에서 계산 시간이 많이 소요되는지 식별하는

작업이 병렬화를 하기 전 선행되어야 한다. 입자 군집 최적

화를 사용하여 탄도 목표물을 추적하는 알고리즘을 보여주

는 그림 3의 흐름도에서 각 부분마다 소요되는 계산 시간을

그림 4에서 보여주고 있다. 알고리즘 각각의 부분마다 소요

되는 시간을 식별하기 위하여 입자 군집 최적화 알고리즘의

입자는 1000개로 정의하였고 한 입자가 최적점을 향하여 이

그림 3. 목표물 추적 알고리즘의 흐름도

Fig. 3. Flowchart of target tracking algorithm
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그림 4. 입자 군집 최적화 기법을 적용한 목표물 추적 알고리즘의 각 파트별 수행시간

Fig. 4. Computation time of the Target tracking algorithm using Particle Swarm Optimization

동하는 횟수는 10번으로 정의하였다. 그림 4에서 추적 대상

이 되는 탄도 목표 모델 생성 부분과 노이즈 모델을 생성하

는 부분들은 목표물을 추적하는 알고리즘에서 소요되는 시

간에 비하여 매우 적은 시간을 필요로 한다. 목표물의 상태

를 추정하는 입자 군집 최적화 부분에서 시간이 많이 소요

되는 것을 알 수 있다. 특히 시간이 가장 많이 소요되는 부

분은 각 입자들이 가지는 정보를 사용하여 입자들이 어느

지점으로 움직여야 하는지 판단하는 부분과 우도함수를 계

산하는 부분으로 식별되었다. 이 부분의 계산 시간은 약

6314.839초 소요되었으며 이 부분에 대하여 GPU를 사용한

병렬화를 진행하고 결과적으로 CPU에 비하여 실시간성을

가질 수 있도록 가속화 하였다.

3. 병렬적 입자 군집 최적화 기법

3.1 목표의 대한 상태 추정 부분 병렬화

그림 4에서 제일 시간이 오래 걸리는 부분이라고 식별된

부분 중 먼저 입자들이 가지고 있는 정보들을 사용하여 목

표의 상태라고 예측되는 측정값을 구하는 부분을 병렬화한

다. 데카르트 좌표계 안에서 목표의 위치와 상태를 추정하

기 위하여 목표의 거리와 각도와 목표의 회전 각도를 다음

의 식을 사용하여 구한다.

       (13)

    

  

  


(14)

     


(15)

(13), (14) 그리고 (15)의 식에서 거리, 각도, 회전 각도를

추정하기 위하여 사용되는 , , 은 후에 서술할 입

자 군집 최적화 알고리즘에서 최적점을 찾아가기 위하여 알

고리즘 안에서 구해지는 입자의 위치 정보이다. 목표 상태

의 추정을 위하여 알고리즘상의 입자 위치 정보는 행이 3개

이고 열은 입자 군집 최적화에 사용되는 입자의 개수 ()만

큼의 크기를 가지는 행렬로 얻어진다. (13)～(15)의 식은 입

자의 개수인 번 만큼 반복되며 각각 열이 개인 행렬로

나타난다. 입자의 개수만큼 위의 식들이 반복되면서 목표

상태를 추정하기 때문에 입자가 많을수록 정확도가 높은 상

태를 추정할 수 있지만, 계산 또한 많이 반복되기 때문에

병렬화를 진행하여 가속화 하였다.

CUDA 커널들을 정의하기 전, 커널들에 사용될 스레드와

블록들에 대하여 정의하여야 한다 [17]. 스레드의 크기는

1024로 정의하였으며, 스레드들을 포함하는 블록은 (N × 입

자의 수)로 정의된다. 커널에 들어갈 데이터 행렬들의 행의

크기에 따라 N을 1, 3, 9로 3개를 정의하였다. 커널에서 입력

받은 데이터들의 주소를 찾기 위한 id는 아래 (16)의 식을 사

용하여 정의된다. (16)의 식에서 는 GPU 메모리 블

록의 x축 차원의 개수이며, 는 블록의 행의 개수,

그리고 는 스레드의 수를 의미한다. 본 연구에서

한 블록이 가질 수 있는 스레드의 수는 1024개로 정의하였다.

     (16)

CUDA를 사용하여 GPU 상에서 병렬 계산하기 위하여 (1

3)～(15)의 식에 사용되는 함수들을 커널로 정의하여야 한다.
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그림 5. 거리, 각도, 회전 각도를 구하기 위한 입자들의 위치정보

제곱 커널

Fig. 5. Square kernel of positional information of the particles

to obtain Range, Theta, and Psi

그림 6. 거리, 각도, 회전 각도를 계산하는 커널

Fig. 6. Kernels for obtaining Range, Theta, and Psi

알고리즘 상의 입자의 위치 정보 값이 본래의 값과 제곱

값이 사용되기 때문에 위치 정보 값을 제곱해주는 커널을

정의한다. (13), (14), (15)의 수식들을 각각 커널로 정의하여

CUDA를 사용하여 병렬 계산할 수 있게 하였다. 먼저 그림

5와 같이  행렬들의 제곱을 구하는 커널을 정의하여 입

자 정보의 제곱을 병렬 계산하여 구한다.

그 후 거리, 각도, 회전 각도를 구하는 (13)～(15)의 식들

은 서로의 결과에 영향을 끼치지 않아 독립적으로 연산이

가능하다. 그림 6과 같이 거리, 각도, 회전 각도를 구하는 커

널들을 동시에 병렬 수행하여 계산시간을 단축한다.

3.2 입자 정보 업데이트 부분 병렬화

두 번째 부분은 입자가 가지고 있는 정보를 업데이트하는

부분에서 계산시간이 많이 소요된다. 이 부분을 크게 두 부

분으로 나누면 입자가 가지고 있는 정보를 업데이트하는 부

분과 업데이트하기 전 업데이트에 사용되는 값을 구하는 부

분으로 구분한다. 먼저 입자 군집 최적화 기법에서 입자가

가지고 있는 정보를 업데이트하는 부분은 아래의 식으로 구

할 수 있다.

         

       
(17)

       (18)

       (19)

(17)의 식에서 입자 군집 최적화 알고리즘 내의 하나의

입자가 가지고 있는 위치 정보 , 속도 정보, 국소 최적

점 , 모든 입자들이 가지는 정보 중 전역 최적점 를

사용하여, 다음 사이클에 하나의 입자가 가질 가속도

정보를 구할 수 있다. (18)과 (19)의 식 또한 하나의 입자가

가지는 속도, 가속도, 위치 정보를 사용하여 다음 사이클에

하나의 입자가 가질 속도와 위치정보를 구한다.

식 (13)～(15)에서 사용되는 입자의 위치 정보는 식 (17)～

(19)을 사용하여 업데이트 한다.

입자가 가지고 있는 정보들을 위의 식들을 적용하여 업데

이트하기 전, 한 사이클에서 (13)～(15)의 식을 사용하여 목

표의 상태를 추정한 후 추정한 결과값을 우도 함수에 적용

하여 가장 가능성 있는 추정치를 구하여 다음 사이클의 입

자 정보 업데이트에 사용한다.

 


exp 



 


 (20)

거리의 대한 추정치는 (20)의 식을 사용하여 구한

다. 는 추적할 목표물에 대하여 추정한 거리 데이터에

서 발생할 수 있는 노이즈이며, 은 목표물에 대하여

추정한 거리 측정값이다. 본 논문에서는 를 1로 설정하

였다. 또한 (20)과 (21)～(24) 식에서 사용되는 는

(13)의 식을 사용하여 얻은 목표의 거리 추정치이다.

 


 
   (21)

  exp
  

 

 


 (22)

 


 
   (23)

  exp
  

 

 


 (24)

각도와 회전 각도의 추정치는 (21)～(24)의 식들을 사용하

여 구할 수 있다. 각도의 측정 노이즈 와 회전 각도의

측정 노이즈 는 0.1로 설정하였고 추정 시 생길 수 있는

노이즈 과 는 각각 0.5와 1로 설정하였다. 노이즈

값들과 각각의 측정값들을 사용하여 각도와 회전 각도에 대

한 추정치는 위의 식에서 구할 수 있는 들의 합으로 나
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그림 7. 우도함수를 계산하기 위한 커널들

Fig. 7. Kernels for calculating the likelihood functions

타낼 수 있다. 이러한 과정을 각각의 입자마다 반복하여 입자

가 가지는 추정치를 구하여야 하므로 입자의 정보를 업데이

트하는 과정보다 이 과정에서 많은 계산 시간이 소요된다.

(20)～(24)의 연산을 병렬 계산을 위하여 CUDA 커널로

정의할 때, 공통적인 연산들은 같은 커널을 사용할 수 있다.

그림 7에서 나타나듯이, (22)와 (24)의 식에서 과

를 구하는 연산은 사용되는 노이즈의 값만 다르기 때

문에, 노이즈 값만 다르게 하여 병렬 계산한다. 마찬가지로

(21)과 (23)의 식 또한 같은 형태를 띠고 있어 커널에 들어

가는 값만 차이를 주면 되어 동일한 커널을 사용할 수 있다.

그림 8에서 CUDA를 사용하여 병렬 계산을 진행할 때,

사용되는 커널들의 전체적인 흐름도를 보여준다. 먼저 목표

에 대한 상태 추정 부분을 병렬 계산한다. 여기서 얻어지는

거리 정보에 대한 추정을 사용하여, 입자들이 가진 정보를

업데이트 하기 전 단계인 가장 가능성 있는 추정치를 구하

는 우도 함수 부분을 병렬 계산하여 가속화한다.

Ⅴ. 실험 결과

1. 탄도 궤적 목표물 추적 결과

논문에서 입자 군집 최적화 알고리즘 중 목표의 상태 추

그림 8. 입자 군집 최적화에 사용되는 CUDA

커널 흐름도

Fig. 8. Flowchart of CUDA kernels in PSO

정 부분과 추정치를 구하는 부분을 병렬화하여 고속 표적

추적을 위한 GPU로 입자 군집 최적화 기법을 가속화 한다.

제안된 가속화 된 알고리즘의 추적 결과는 탄도 표적 추적

시나리오에서 평가한다. 수치적 시뮬레이션을 위하여 식 (1)

과 (2)의 동적 모델을 사용하여 실제 기준 궤적을 생성한다.

비산물의 공기역학적 항력과 중량은 [18]을 참고하여 설정하

였다. 샘플링 간격은 ∆ = 0.01초로 설정하였으며 총 시뮬

레이션 시간은 3초가 소요되었다. 레이더 수신기 소음 모델

의 표준 편차 ,,는 각각 1m, 0.1deg, 0.1deg이며 글린

트 노이즈 , 는 (25)의 식과 같은 가우시안 분포를

따른다.

  (25)

위의 식에서 는 글린트 확률을 의미하며, 은

～
 , 는 ～  

를 따르는 가우스 모

델이다. 추적 모션 모델은 식 (5)를 따르는 Singer 모델이며

측정 모델은 식 (12)를 사용하여 얻는다. 레이더의 위치는 지

상에 고정되어 있는 것으로 가정하고, 탄도 표적은 중력 및 공

기역학적 항력을 고려하여 고속으로 움직인다고 가정 한다. 따

라서 탄도 표적의 속도는 시뮬레이션 시간에 따라서 달라진다.
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그림 9. 한 입자의 이동 횟수가 5일 때의 레이더 측정 및 트루 모델과 추정한 목표 결과 범위 비교

Fig. 9. When the number of epoch used in PSO was 5, Estimated target model compared to calculated by radar measurements and true position.

그림 10. 한 입자의 이동 횟수가 10일 때의 레이더 측정 및 트루 모델과 추정한 목표 결과 범위 비교

Fig. 10. When the number of epoch used in PSO was 10, Estimated target model compared to calculated by radar measurements and true position.

궤적 및 상태 추정의 결과는 그림 10에 나타난다. 입자

군집 최적화 알고리즘에 사용되는 입자 수와 입자의 이동횟

수가 너무 적으면 수렴이 잘되지 않거나 에러 바운드가 크

게 튀는 현상이 발생한다. 목표물 추적 알고리즘이 잘 수렴

하도록 입자 군집 최적화 알고리즘의 입자는 1000개로 정의

하였고 한 입자가 최적점을 향하여 이동하는 횟수는 10번으

로 정의하였다. 초반 부분의 에러 바운드가 튀는 현상이 있

지만 이것은 입자 군집 최적화 기법의 특성상 처음에는 랜

덤한 값이 들어가기 때문이고 반복이 진행될수록 최적의 값

을 찾아가기 때문에 후에는 목표 상태 추정이 제대로 동작

하는 것을 알 수 있다. 비교를 위하여 한 입자의 이동횟수

를 5번으로 조정하였을 때의 하향 범위 비교와 고도 범위

비교 결과를 그림 9에 나타내었다. 그림 9, 10의 왼쪽 그림

은 트루 모델과 추정된 고도 범위를 (Altitude) 비교한 그림

이며 중간 그림은 교차 범위 (Cross-range), 오른쪽 그림은

목표 하향 범위 (Down-range)의 결과 비교를 보여준다.

2. 병렬화 및 가속화 결과

본 논문에서의 병렬화 및 가속화 실험은 NVIDIA Jetson

Xavier 환경에서 진행되었으며, CPU는 6-core NVIDIA

Carmel ARM v8.2 64-bit GPU는 NVIDIA Volta architecture

with 384 NVIDIA CUDA cores and 48 Tensor cores 사양을

가진다. 실험에서는 CPU만을 사용한 병렬화 하지 않은 입자

군집 최적화 기법과 CPU와 GPU를 함께 사용하여 병렬화

그림 11. 전체 목표 추적 알고리즘의 계산 시간 비교

Fig. 11. Computation time of Whole target tracking algorithm

된 입자 군집 최적화 알고리즘을 비교한다.

그림 11에서는 목표 추적 알고리즘 전체 수행시간 비교가

나타나 있으며 그림 12과 표 2 에서는 그 중 입자 군집 최

적화 알고리즘만의 CPU와 GPU 사용 간의 수행시간 비교

를 나타낸다. 목표 추적을 위한 알고리즘은 300번의 반복을

진행하여 수행되었으므로, 표 2의 계산시간은 그중 1번의

반복에서 입자 군집 최적화 기법이 수행된 시간을 의미한

다. 그림 11, 12과 표 2에서 입자 군집 최적화 기법에 사용

된 입자 수가 100, 500개 즉, 입자 수가 적을 때는 CPU만을
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그림 12. 목표 추적 알고리즘 중 입자 군집 최적화 기법의

계산 시간 비교

Fig. 12. Computation time of Particle Swarm Optimization

Number of
Particles

only CPU CPU+GPU

100 1.2031 3.8219

500 8.1129 4.7291

1000 22.8975 5.4873

1500 44.4302 7.0893

2000 72.3309 7.7308

3000 149.1618 9.5788

4000 252.9826 11.4243

표 2. 한 step 당 입자 군집 최적화 기법의 계산 시간 비교

Table 2. Computation time comparison of Particle Swarm

Optimization per one step

사용했을 때 계산시간이 더 적게 소요되거나 비슷하게 소요

된다. 하지만 입자 수가 1000개 이상으로 사용되었을 때에

는 CPU만을 사용하여 알고리즘을 진행하였을 때보다 GPU

를 사용하여 앞서 설명한 연산시간이 많이 걸리는 부분을

병렬화하여 진행한 부분이 더 시간이 적게 걸리는 것을 알

수 있다. 병렬 계산을 위하여 CUDA를 사용하면 필연적으

로 오버헤드가 발생한다. 오버헤드 시간은 CUDA 사용을

위한 CUDA 초기화, 선언된 커널들을 불러오는 시간 등을

포함하게 된다. 그림 11, 12 그리고 표 2에서 GPU를 사용하

여 계산 시간을 진행하였을 때 오버헤드 시간까지 포함한

결과이다. 오버헤드 시간은 입자 군집 최적화 기법의 입자

수와 관계없이 평균적으로 97초 정도 소요되었다.

표 3과 그림 13에서는 입자 군집 최적화 기법을 입자 수

를 1000개로 설정하여 진행된 탄도 목표 추적 알고리즘의

전체 계산 시간을 파트별로 보여준다. 앞서 설명한 계산 시

간이 많이 소요된다고 식별된 목표에 대한 상태 추정 부분

과 입자 정보 업데이트 부분을 GPU를 사용하여 병렬화하였

을 때, 해당 파트들이 CPU만을 사용하였을 때보다 계산시

간이 현저히 줄어 가속화가 성공하였다는 것을 알 수 있다.

CUDA 사용을 위한 오버헤드를 포함하더라도 전체 계산 시

간은 GPU를 사용하여 병렬화한 방법이 계산 시간이 적게

소요되었다.

Part
Computation time(s)

Only CPU CPU + GPU

CUDA init delay - 94.559

Others 746.68 819.849

predict measurement/
associated likelyhood

func
6314.839 1011.639

Total 7061.519 1926.047

Without CUDA init
delay

7061.519 1831.488

표 3. 목표 추적 알고리즘의 파트별 계산 소요 시간

Table 3. Computation time for each part of the target tracking

algorithm.

그림 13. 목표 추적 알고리즘의 파트별 계산 소요 시간

Fig. 13. Computation time for each part of the target tracking

algorithm.

Ⅵ. 결 론

본 논문에서는 고속으로 움직이는 탄도 목표물을 추적하

는 문제에 대하여 입자 군집 최적화 기법을 사용하였으며

실시간성을 가지기 위하여 GPU를 사용한 가속화를 진행하

였다. 입자 군집 최적화 기법을 사용하여 목표로 하는 탄도

목표물의 움직임과 각도 등의 상태 추적을 하였다. 입자 군

집 최적화 기법의 특성상 알고리즘의 반복이 진행되지 않은

초반에는 입자들이 최적의 값의 정보를 가지고 있지 않기

때문에 에러 바운드가 튀는 부분이 있으나, 알고리즘이 진

행되어 반복이 진행되면서 입자들이 가지고 있는 전역, 국

소 최적점의 정보를 따라 최적점을 찾아 움직이면서 상태

추적이 정상적으로 진행되었다.

탄도 목표물의 추적 알고리즘에서 입자 군집 최적화 기법

에서 대부분의 시간이 소요되었으며, 특히 그 중 입자가 가

지고 있는 정보를 이용한 목표에 대한 상태 추정 부분과 입

자 정보 업데이트 부분에서 계산 시간이 많이 소요되는 것

을 식별하였다. 입자 정보 업데이트 부분에서도 입자 정보

를 업데이트 하기 전 업데이트에 필요한 값을 구하는 부분

에서 시간이 많이 소요되었다. 계산 시간이 많이 소요된다

고 식별된 두 부분을 CUDA를 사용하여 GPU를 이용한 병



364 실시간 탄도 궤적 목표물 추적을 위한 GPU 기반 병렬적 입자군집최적화 기법

렬화하였으며 CUDA 사용을 위하여 필연적으로 발생하는

오버헤드 시간을 고려하더라도 CPU만을 사용하여 알고리즘

을 진행하였을 때보다 계산 시간이 줄어들었다. 탄도 목표

물 추적 시 CPU만을 사용하여 목표물의 상태 추정을 하는

것보다 GPU를 사용한 본 논문에서 제안된 병렬화 된 입자

군집 최적화 기법을 적용한 알고리즘이 계산 시간을 더 적

게 소요하기 때문에 CPU만을 사용하였을 때보다 실시간성

을 더 가지게 된다.
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