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[요    약]

도심 환경에서 교통 정체를 피하며 저고도에서 친환경적으로 비행할 수 있는 도심항공모빌리티(UAM; urban air mobility)는 미

래 모빌리티의 중요한 해결책으로 주목받고 있다. UAM은 고도로 밀집된 도심 환경에서 운항하며, 이러한 환경적 특성으로 인해 

공역에 대한 세밀한 관리와 감시 체계가 필수적이다. 특히, UAM 공역에서는 다수의 비행체가 동시에 운용되며, 협력적 비행체와 

비협력적 비행체 모두를 통합적으로 감시하고 관리할 수 있는 시스템이 요구된다.　본 논문에서는 UAM 운항 공역 내에서 협력적 

및 비협력적 비행체에 대한 감시 환경을 분석하고, 이를 기반으로 UAM 운항 감시 시스템의 요구사항을 도출하였다. 특히, 다수의 

이종 센서를 기반으로 한 감시 데이터의 융합 처리와 비정상 비행 상황에 대한 실시간 대응 능력을 포함하여 중밀도 및 고밀도 운

용 환경에서 원활한 공역 감시에 지원할 수 있는 시스템 설계 방안을 제시한다. 이러한 결과는 향후 UAM 시장이 성숙기에 도달했

을 때, 도심 공역에서 안전하고 효율적인 운항 환경을 제공하는 데 이바지할 수 있다.

[Abstract]

Urban air mobility (UAM) has emerged as a key solution to address urban traffic congestion and enable environmentally 
friendly flight at low altitudes. Operating in densely populated urban environments, UAM requires precise airspace management 
and surveillance systems due to its unique operational characteristics. In particular, UAM airspace involves simultaneous operations 
of multiple vehicles, necessitating an integrated system capable of managing both cooperative and non-cooperative aircraft. This 
study analyzes the surveillance environment for cooperative and non-cooperative aircraft within UAM operational airspace and 
derives the requirements for UAM surveillance systems. Specifically, it proposes a system design that incorporates multi-sensor 
data fusion and real-time response capabilities for abnormal flight scenarios, supporting seamless airspace surveillance in medium- 
to high-density operational environments. These findings aim to contribute to the development of safe and efficient urban airspace 
management systems as the UAM market matures in the future.
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Ⅰ. 서  론

도심 환경에서 모빌리티의 개념이 계속해서 발전 및 변화해 

나가고 있다. 공유 자전거나 킥보드와 같이 사물인터넷(IoT; 
internet of things) 기술이 적용된 모빌리티의 경우 이미 상용화

가 충분히 완료되어 다수 사용자의 운용이 현재에도 진행 중이

며, 다수의 이종 센서를 기반으로 스스로 주행하는 자율주행 자

동차와 같은 모빌리티도 현재 개발과 개선이 진행 중이다. 그러

나 지상의 도로와 같은 제한적인 환경에서만 이동이 가능한 현

재 모빌리티의 특성상 도심지 내의 만성적인 교통체증과 이 과

정에서 함께 발생하는 환경오염과 같은 문제들이 여전히 존재한다.
이러한 도심 환경에서 교통 정체를 피하여 저고도에서 친환

경적인 비행이 가능한 도심항공모빌리티(UAM; urban air 
mobility) 및 미래항공모빌리티(AAM; advanced air mobility)가 

주목받고 있다. 드론과 같은 무인항공기의 최대 운용고도를 제

외한 300m 이상 600m 이하의 고도에서 고층빌딩이 많고 인구

가 밀집된 도심지 환경 내에서 비행하게 된다.
UAM 운용 환경 특성상 UAM이 운항하는 공역에 대한 세밀

한 관리는 필수적이며, 특히 도심의 복잡한 환경에서 안전 운항

을 보장하기 위한 정밀한 감시 체계가 필요하다[1]. 도심 환경

에서는 고층 빌딩과 같은 장애물로 인해 전파 신호의 반사 및 

차단 문제가 발생하며, 이는 기존 레이더나 ADS-B(automatic 
dependent surveillance-broadcast) 시스템의 안정적인 운용을 어

렵게 만든다. 또한, 기존 레이더는 고출력 전파를 사용하기 때

문에 도심 내 주민들의 전자파 노출에 대한 민원으로 설치 및 

운용에 제약이 따르며, ADS-B 신호 역시 모든 비행체가 장착

하고 있지 않아 비협력적 비행체를 탐지하기 어렵다. 이러한 한

계를 극복하기 위해, 도심 환경에 적합한 저출력 레이더, 
EO/IR(electro-optical/infrared) 센서, 그리고 수동형 레이더

(PCL; passive coherent location)와 같은 대체 감시 기술이 고려

되고 있다. 이러한 기술은 기존의 고출력 레이더와 ADS-B의 

한계를 보완하면서 도심 공역 내 협력적 및 비협력적 비행체를 

효과적으로 탐지하고 관리하려는 방안으로 고려되고 있다.
본 논문에서는 UAM 운항 공역 내 협력적 및 비협력적 비행

체의 감시 환경을 분석하고, 이를 바탕으로 감시 시스템의 요구

사항을 도출한다. 또한, 다수의 비행체가 동시에 운용되는 상황

을 고려하여, UAM 시장이 성숙기에 도달한 이후 중밀도 및 고

밀도 운용 환경에서도 안전하고 효율적인 공역 감시에 지원할 

수 있는 감시 운용 시스템 설계 방안을 제시한다.

Ⅱ. UAM 운항공역 감시 환경 분석

2-1 UAM 운항공역 감시 환경

UAM 및 AAM 운항 공역은 인구 밀집도가 높은 도심지 환

경에서 운용되는 특성이 있다. 이 경우 도심 환경에서는 다중

 initial phase
(2025~)

progress phase
(2030~)

advanced phase
(2035~)

management of 
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remote pilot
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traffic 

management
system

gradual increase of UAM   air traffic management service 
providers’ role, and reduction of air traffic controller 

engagement 
automation 

level of traffic 
management
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automation

automation takes 
the initiative with 
human monitoring

complete 
automation 

air 
communication 

network

commercial 
mobile 

communication(4
G, 5G) and 

aviation voice 
communication

commercial mobile 
communication(5G, 6G), low-orbit 

satellite communication, C2 link, etc.

navigation 
system

precision satellite 
navigation

precision satellite 
navigation + 
image-based 

relative navigation

combination 
navigation

표 1. K-UAM 단계별 발전에 따른 주요 지표

Table 1. key Indicator of K-UAM evaluation.

경로 신호를 유발하는 고층 빌딩 등의 장애물로 인해 UAM 이
착륙 시 안정적인 신호를 수신하기 어렵다는 문제점이 발생한

다[2]. 또한 탐지 범위가 넓은 고출력의 전파가 발생하는 레이

다를 운용할 때 해당 지역에 거주 중인 인구가 전파에 노출되

므로 레이다 설치 반대 민원 발생으로 인하여 설치 및 운용이 

제한되는 특징이 있다. 
비행체가 이착륙하는 버티포트는 협소한 부지 내 설치 가

능성과 전자파 노출 부담을 최소화하기 위해 광학 영상 장비

와 같은 대체 감시장비의 운용이 요구된다[3]. 이 장비는 영상 

정보를 단순히 현시하는 것을 넘어, 영상 감시장비의 고각과 

방위각, 레이저 레인지 파인더(LRF; laser range finder)를 활용

하여 협력적 및 비협력적 비행체의 위치와 고도를 산정할 수 

있다. 다만, 모든 버티포트에 영상 기반 감시장비가 설치될지

는 향후 법과 제도 제정 여부에 따라 결정될 것으로 보인다.
K-UAM 운용개념서(ConOps; concept of operations)에서는 

향후 UAM 기술 개발이 진행됨에 따라 표 1과 같이 운용 환경

이 변화할 것으로 예상된다[1]. 특히 2030년 이후 성장기와 

2035년 이후 성숙기에 도달 시 원격 운용 및 자율화 비행 환경

에 도달할 것으로 예상된다. 운용개념서를 기반으로 한 동시 

운용 용량은 초기 5대, 성장기 8대, 성숙기 16대로 증가할 것으

로 예상되며[4], 성숙기로 발전할수록 감시 운용 수요는 급격

히 증가할 것으로 보인다. 이에 따라 다수의 비행체 항적을 동

시에 감시하고 이에 대한 비정상 상황을 감시 및 처리할 수 있

는 기술이 요구된다.
UAM 운영 성숙기에 다수의 비행체가 공역 내에서 안전하

게 운용되기 위해서는 비행체 간 통신(V2V; vehicle-to-vehicle)
의 개발과 활용이 필수적이다. 미국 RTCA(radio technical 
commissions for aeronautics) SC(special committee)-228은 

UAM 기체 간 통신을 위한 환경 분석을 수행하였으며[5] 협력

적 비협력적 감시 환경의 통합환경 및 UAM 기체용 V2V 통신

의 필요성을 제시하고 현재 항공 감시 체계로 활용 중인 

ADS-B 규격 기반의 업그레이드를 통해 V2V 통신 규격 개발 
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그림 1. AAM을 위한 감시 환경 예시

Fig. 1. Example of surveillance environment for AAM.

가능성을 제시하였다. ADS-B는 V2V 링크를 위해 필요한 여

러 요소를 포함하고 있지만, UAM 운항 공역에서 사용되는 도

심 내에서는 주파수 혼잡 등의 링크 측면에서 제한이 있으며, 
사이버 보안 및 의도 정보 미포함 등의 문제가 발생할 수 있다. 
이에 유럽에서는 SRD(short range device) 860 주파수 대역에서 

EASA(european aviation safety agency)를 중심으로 

ADS-L(ADS-B “light”) 등의 사용을 고려하고 있으며, 이를 모

바일 통신 네트워크를 통해 확장하는 방안도 검토하고 있다

[6]. 
도심지 환경에서 UAM은 인구 밀집도가 높은 도심지에서 

운항하며, 건물 및 차량, 사람 등 다양한 장애물이 존재하고, 저
고도 운항 특성상 기존 항공기와는 다른 감시시스템이 필요하

다. 이를 극복하고 보완하기 위해 영상 기반 감시, 레이더를 활

용한 감시 등 보완 방법들에 대한 연구가 진행되고 있으나, 도
심지 내에서의 효율적인 비행경로 설정 및 관리, 충돌 회피를 

위해 다양한 감시 데이터를 융합하여 통합된 정보를 제공하는 

기술이 요구된다. UAM 성숙기의 안전한 관제를 위해서는 비

행체의 현재 상태를 정확하게 추정하는 상태 추정 기술이 필요

하며, 협력적 기체의 비정상 상황에서도 실시간으로 감시정보

를 제공할 수 있어야 한다.

2-2 협력적 비행체 감시

협력적 비행체는 자신의 정보를 능동적으로 제공할 수 있는 

비행체로, 감시 시스템이 위치, 고도, 식별자 등의 정보를 효과

적으로 수집할 수 있는 대상을 의미한다. 현재 유인 항공기의 

경우 ADS-B 신호가 대표적인 사례이며, K-UAM ConOps에서

는 상용 이동통신 기반의 UAM 항공기 운항 정보 보고 시스템

을 통해 협력적 비행체의 감시 정보를 확보하도록 정의하고 있

다. 또한, 항공기 및 관련 시스템의 고장으로 항로를 벗어나는 

상황에 대비하여 ADS-B out 기능을 지원하도록 명시하고 있다

[1]. 이러한 항적 데이터는 비행체 ID 등 식별 정보를 포함하고 

있어 협력적 비행체의 위치와 고도를 정확히 파악할 수 있는 장

점을 제공한다.
UAM 운용에서는 협력적 비행체가 V2V 통신을 통해 다른 

비행체로부터 정보를 수신하고 공유할 수 있으며, UAM 운용자 

그림 2. 비정상 감시정보 예시

Fig. 2. Example of abnormal surveillance data.

역시 해당 항공사의 비행체 정보를 실시간으로 획득할 수 있을 

것으로 기대된다. 이러한 통신 기반 연계는 고밀도 공역에서의 

안전한 운항을 보장하며, 협력적 비행체 간의 정보 교환은 필수

적이다.
또한, 협력적 비행체는 정상적인 비행 상태를 유지하고 있는

지 확인하기 위해 비행계획과 실제 비행 정보를 비교하여 비행

계획 불일치, 항로 이탈, 고도 미준수와 같은 비정상 비행을 식

별해야 한다. 이를 위해 운항사로부터 비행계획 정보를 수신하

고 승인 여부를 처리한 뒤, 관련 데이터를 PSU(provider of 
service for UAM)와 연동하여 이해관계자에게 제공하는 체계

를 갖춰야 한다.
비정상 감시정보의 유형으로는 그림 2와 같이 비행계획 불

일치, 항로 이탈, 고도 미준수, 비행체 간 충돌 가능성, 지상 충

돌 가능성 등이 있으며[7], 이러한 상황을 신속히 탐지하고 관

련 정보를 이해관계자에게 전달하는 체계적인 대응이 요구된

다.

2-3 비협력적 비행체 감시

비협력적 비행체는 감시 대상의 정보가 불분명하거나 식별

할 수 없는 비행체를 의미한다. 유인 항공기의 경우 레이더 신

호가 대표적인 감시 방식으로, 지상에서는 해당 위치와 고도에 

비행체가 존재한다는 점을 파악할 수 있으나, 비행체의 구체적

인 정체를 알 수 없다는 한계가 있다. 또한, 상용 이동통신을 통

해 식별자 없이 GPS 정보를 송출하는 비행체 역시 비협력적 비

행체로 간주할 수 있다. 불법 드론, 조류, 납치된 항공기 등 통제 

불가능한 비행체 또한 비협력적 비행체에 포함된다.
비협력적 비행체의 경우, 단순히 탐지하는 것을 넘어 적절한 

대응 방안이 중요하다. 비협력적 비행체가 탐지되면, 현재 위치 

정보와 이동 경로를 파악해 이해관계자에게 전파해야 하며, 예
상 이동 구역을 통제하는 조치가 필요하다. 이를 위해 비협력적 

비행체를 판별할 수 있는 기술과 더불어 대상 공역에 대한 통제

를 수행할 수 있는 시스템이 요구된다.
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그림 3. 비협력적 비행체 예시 및 대응 방안

Fig. 3. Example of non-cooperative vehicle and 
separation method.

특히 미등록 무인기나 승인되지 않은 상태로 비행하는 무인

기의 경우, 지상 무인기 탐지 시스템과 향후 구축 예정인 

UTM(unmanned aircraft system traffic management) 시스템과의 

연계를 통해 등록된 무인기 정보와 미등록 무인기의 비행 현황

을 공유할 수 있는 체계가 필요하다. 이를 통해 비협력적 비행

체를 신속히 탐지하고 효과적으로 대응할 수 있을 것으로 기대

된다. 그림 3은 비협력적 비행체의 유형과 이에 대한 대응 방안

을 보여준다.

2-4 감시 시스템 요구사항 분석

지금까지 확인한 UAM 운항 공역 감시 환경과 협력적/비협

력적 비행체 감시 환경을 바탕으로 시스템 요구사항 분석을 수

행하였으며 분석 결과는 표 2와 같다. 
UAM 비행체의 비행 단계에서의 안전성 확보를 위하여 비

행체 탑재 장비를 기반으로 감시정보의 직접 확보가 필요하다. 
이를 위하여 비행체 간 V2V 통신을 기반으로 신뢰성 높은 비행

체 위치와 고도, 식별자 정보를 확보할 수 있어야 한다. 또한, 협
력적 비행체 정보를 수신하기 위한 ADS-B와 같은 센서, 그리

고 비협력적 비행체를 탐지하기 위한 레이더와 영상 감시 센서

를 통해 취합된 항적 정보를 융합 처리하고, 이 데이터를 비행체 

requirement

airspace

- mutual information acquisition between UAM aircraft 
based on V2V communication

- surveillance result acquisition of cooperative air vehicle 
- surveillance result acquisition of non-cooperative air 

vehicle
- detection result acquisition of airspace surveillance radar
- surveillance data send of UAM vehicle acquisition

vertiport 
airspace

- acquisition of vertiport airspace radar detected informa-
tion

- acquisition of vertiport airspace video detected informa-
tion

- surveillance data send of vertiport acquisition
information 
summary

- surveillance data receive of UAM vehicle acquisition
- surveillance data receive of airspace radar detected
- surveillance data receive of vertiport acquisition

track 
generation

- surveillance fusion processing for UAM vehicle acquisi-
tion

- surveillance fusion processing for UAM vehicle, radar 
and vertiport acquisition 

- stakeholder sharing of fusion track
alert 

generation
- abnormal flight of cooperative air vehicle
- detection results of non-cooperative air vehicle 

표 2. UAM 감시시스템 요구사항 도출 결과

Table 2. Result of UAM surveillance system requirement.

자체에서 활용하거나 지상으로 송신할 수 있는 기능이 요구된

다.
지상 감시 시스템은 UAM 운항 공역과 버티포트 공역으로 

구분된다. 운항 공역에서는 지상 감시 레이더를 활용하여 협력

적 및 비협력적 비행체를 동시에 감시할 수 있어야 한다. 버티

포트 공역에서는 버티포트 전용 감시 센서(예: 단거리 감시 레

이더)와 함께 EO/IR(전자광학/적외선) 장비와 같은 영상 기반 

감시 시스템이 추가로 활용된다. 이를 통해 버티포트 주변의 공

역을 세밀히 감시하고, 협력적 및 비협력적 비행체를 식별할 수 

있다.
모든 감시 정보는 융합 항적을 생성하기 위해 통합 처리되어

야 한다. 이를 통해 전체 공역에서 단일화된 항적 데이터를 생

성함으로써 정확한 상황 인식이 가능하다. 협력적 비행체의 경

우, 식별 정보를 활용해 항적을 명확히 구분할 수 있어야 하며, 
비정상 비행 여부를 판단하기 위해 사전에 제출된 비행계획 정

보를 확보하고 이를 기반으로 비교 분석할 수 있어야 한다. 마
지막으로, 융합된 항적 정보는 이해관계자들에게 실시간으로 

전파되어야 하며, 비정상 비행 또는 비협력적 비행체의 탐지가 

이루어질 경우, 신속한 주의 및 경고 체계를 통해 즉각적인 대

응이 가능해야 한다.

Ⅲ. UAM 감시 운용 시스템

앞서 살펴본 UAM 비행체 운항 공역에서의 협력적/비협력

적 비행체에 대한 감시 운용 개념을 기반으로 UAM 감시 운용 

시스템에 대한 개념 설계를 수행하였다. 전체 시스템 구성은 그

림 4와 같다. 
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UAM 비행체에서는 협력적 비행체 감시 센서와 비협력적 

비행체 탐지 센서, 해당 센서 정보를 취합 및 융합 처리를 수행

하는 온보드 감시정보 획득 융합 장치를 탑재하도록 구성하였

다. 협력적 비행체 감시 센서에서는 기본적으로 유인항공기에

서 출력하는 ADS-B 신호를 수신하도록 구성되며, 기타 비행체 

세부 정보를 출력하는 V2V 장치가 탑재된 비행체와 연동할 수 

있는 V2V 통신 장비로 구성된다. 해당 비행체로부터 수신하는 

비행체 위치와 고도, 속도, 방위 정보 등을 바탕으로 상대 비행

체의 세부 위치 정보를 획득하게 된다. 비협력적 비행체 탐지 

센서에서는 불법 드론과 같이 ADS-B나 V2V 통신 장비가 탑재

되지 않은 비행체를 탐지할 수 있도록 구성하며, UAM 비행체

의 위치와 고도를 기준으로 센서에서 측정되는 비협력적 비행

체의 거리와 방위 정보를 바탕으로 해당 기체의 위치를 산정하

게 된다. 단, 현재 UAM 비행체가 감항인증이 완료된 기체가 없

으므로 UAM 비행체의 전력 소모와 장착 위치, 점유 공간 등을 

바탕으로 세부 센서를 추후 선정하여 적용하고자 한다.
비행체 탑재 센서로부터 수신한 협력적/비협력적 비행체의 

정보들을 비행체에 탑재된 온보드 감시정보 획득 융합 장치에

서 취합하여 다종 센서에서 출력하는 항적을 단일 항적으로 융

합 처리 후 해당 정보를 지상으로 송신하게 된다. 지상으로 송

출하는 융합 항적의 경우 도심지에서 주로 사용하는 상용 통신

망 또는 전용 통신망을 기반으로 지상의 비행체 트랙 생성 장치

로 전송하도록 구성하였다.
지상에서는 비행체 비행 항로를 감시하는 레이다와 버티포

트 권역을 감시하는 레이다 및 EO/IR 센서, 해당 센서 출력 정

보와 함께 비행체 송신 융합 항적 정보를 수신한 후 최종 단일 

항적 생성 및 이해관계자 전파를 수행하는 감시정보 수집 및 

UAM 운항 공역 비행체 트랙 생성 장치, 해당 장치에서 처리되

는 결과를 현시하는 현시 워크스테이션으로 구성된다. 항로와 

버티포트에 위치한 레이다의 경우 탐지 가능 범위 내에서 협력

적/비협력적 비행체 모두 탐지를 수행하도록 구성된다. 특히 항

로 내 감시 수행 시 고출력 레이다 전파 신호 송출을 수행할 때 

레이다 설치 지역 주민 민원 발생 우려와 함께 공역 이외의 비

행체까지 탐지되는 문제점이 있어 저출력 단거리 탐지가 가능

한 다수의 레이다 활용 방안을 검토 중이다. EO/IR 센서의 경우  

버티포트 권역 내 협력적/비협력적 비행체에 대하여 운용자가 

확인할 수 있는 시각적 정보와 함께 영상 기반 위치 탐지 정보

를 비행체 트랙 생성 장치로 송출할 수 있도록 구성하였다. 비
행체로부터 수신한 융합 항적 정보와 지상 레이다 및 EO/IR 탐
지 정보를 바탕으로 비행체 트랙 생성 장치에서는 전체 정보 취

합 후 최종 비행체 트랙을 생성하여 다른 PSU와 운용자, 버티

포트 등 이해관계자에게 전파를 수행하게 된다. 해당 처리 과정

의 경우 다수의 비행체에서 동일한 비행체에 대한 정보를 출력

하는 문제가 발생할 수 있는데, 협력적 비행체의 경우 비행체 

식별 정보를 기반으로 중복 데이터의 경우 필터링 처리를 수행

하며, 비협력적 비행체의 경우 동일 위치 인근 다수의 탐지 정

보 발생 시 지상에서 단일 비행체로 융합 처리를 수행하되 융합 

알고리즘에서 입력값으로 사용하는 데이터의 최대 수를 제한

그림 4. UAM 감시 운용 시스템 전체 구성도

Fig. 4. UAM surveillance operation system configuration diagram.
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하는 형태로 실제 시스템에서 발생할 수 있는 부하를 최소화할 

수 있도록 시스템을 구성하였다.
현재와 같이 구성한 감시 시스템의 경우 기존의 유인항공기 

감시 시스템에서 레이다와 ADS-B와 같은 데이터뿐만이 아닌, 
영상 또는 비행체 탐지 정보를 추가로 활용할 수 있다는 점에서 

기존 유인항공기 감시 시스템보다 더 많은 정보를 획득할 수 있

는 장점이 있다. 특히 도심지 환경에서 소출력 레이다로 다수의 

비행체를 탐지하는 경우 기존의 유인항공기 감시 시스템보다 

더 많은 비행체 항적을 처리하여야 하는 문제가 발생할 수 있

다. 이를 방지하기 위하여 동일 위치에서 탐지되는 다수의 항적

에 대한 융합 처리 수행 전 사전 필터링을 통하여 중복 항적 데

이터 제거 후 융합 처리를 수행하고자 하며, 해당 알고리즘의 

경우 추후 연구를 통하여 개념 정립과 구현을 추진하고자 한다. 

Ⅴ. 결  론

지금까지 UAM 감시 운용 개념에 대한 분석을 수행하였으

며, 이를 기반으로 다수의 UAM 비행체가 동시에 비행하는 환

경에서 사용할 수 있는 감시 운용시스템 기본 개념 설계안을 제

시하였다. 도심 환경에서 UAM 비행체의 안전 운항을 위해서

는 협력적 및 비협력적 비행체의 탐지가 필수적이며, 이를 위해 

V2V 통신과 지상 탐지 레이더의 활용이 중요하다. 특히, 비행

체의 이륙 및 착륙 과정에서 버티포트 인근 공역의 세밀한 감시

를 위해 지상 감시 레이더와 함께 EO/IR 센서를 추가 배치하여 

운용 인원에게 더 구체적인 비행체 정보를 제공할 수 있다. 비
행체에 탑재된 온보드 감시정보 획득 융합 장비에서 협력적 및 

비협력적 비행체 항적을 획득함으로써 UAM 비행체 운용자의 

더욱 빠른 주변 상황 판별이 가능하며, 동시에 지상 감시 레이

다와 버티포트 권역 감시 레이다, EO/IR 센서 정보를 온보드 획

득 항적과 최종 융합하여 PSU와 UAM 운용사, 버티포트 등으

로 신뢰성 높은 항적 정보를 송출할 수 있는 구성으로 시스템 

개념 설계를 진행하였다.
향후 연구에서는 다수의 이종 센서로부터 수신한 항적 데이

터의 융합 처리 알고리즘 개발 및 고도화를 추진하고자 하며, 
동시에 다수의 동일 비행체 항적에 대한 사전 필터링 알고리즘

을 구현하고자 한다. 중밀도 및 고밀도로 운용하는 UAM 비행

체를 포함하여 협력적 및 비협력적 비행체를 동시에 감시하기 

위해서는 다수의 항적에 대하여 신뢰성 높은 항적 융합 처리 기

술이 필요하며, 이를 위해서는 GNSS와 ADS-B, 레이다와 같은 

이종의 다수 센서로부터 출력되는 데이터를 기반으로 융합 처

리를 수행하는 알고리즘의 개발이 선행되어야 한다. 이 경우 신

뢰성 확보뿐만이 아니라 다수 항적에 대한 동시 처리 연산 부하

를 줄이는 방향에 대하여 함께 연구가 진행되어야 할 것으로 판

단된다. 
향후에는 UAM 운항사와 버티포트, PSU와 같은 이해관계자 

외에도 무인기 탐지 시스템과 UTM, 유인항공기 관제시스템

(ATM; air traffic management), 방공 체계를 운용 중인 군과의 

연계 방안에 대해서도 연동 데이터와 세부 연계 방안에 대한 개

발도 함께 진행되어야 할 것으로 판단된다. 
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