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요 약

본 논문은 특정한 센서 설치 환경 및 표적 기동 특성을 가정했을 때 주어진 탐지환경 기반으로 표적 침로를 예측하는

알고리즘을 제안한다. 즉 표적이 통과하는 특정 구역에 탐지 방향성이 없는 센서를 어레이 형태로 2열 설치하여 표적의

침로(진입/진출)를 예측한다. 제안하는 알고리즘은 표적 목록, 센서 탐지 히스토리, 센서 개수, 센서 탐지 범위(GATE)

등을 입력으로 하고 예측 침로 정보가 업데이트된 표적 정보를 출력하는 알고리즘으로서 이를 활용하면 표적 진/출입에

대한 예측을 수행할 수 있다.

Ⅰ. 서 론

센서를 이용하여 표적을 탐지/추적/식별하는 시스템은 국방 지휘정찰

분야에서널리쓰이며플랫폼에따라소나, 레이더등다양한분야에서응

용및활용되고 있다. 그중에서도신호처리알고리즘을통하여탐지된표

적에 대하여 표적을 추적하는 기능은 정보처리 분야의 기본이라고 할 수

있다. 표적추적분야는시스템의 입력 요소가 신호처리(표적탐지) 시스템

의 결과가 되는 경우가 대부분으로서 표적을 탐지하기 위해 이용되는 센

서의 종류, 형태, 환경에 따라서 표적추적 기능/성능이 확장 또는 제한되

기도한다. 본 연구에서는특정한센서설치환경및표적기동특성을가

정했을 때 주어진 탐지환경 기반으로 표적 침로를 예측하는 알고리즘을

제안한다. 제안 알고리즘의 결과 정보는 진입/진출에 한정되므로 전형적

인표적추적알고리즘의과정및결과형식을따르지않는다. 제안하는침

로 예측 알고리즘은 센서를 통과하는 표적에 대한 육안 감시를 자동화시

켜운용자에게예측결과를 제시하거나, 침로 결과를활용하는추적시스

템의 성능을 향상시킬 수 있도록 도움을 주는데 더 큰 의의가 있다.

Ⅱ. 본론

1. 센서 환경 및 표적 기동 환경

본연구에서이용하는센서는자기센서�같이탐지결과로서방향성없

이신호의크기만생성한다. 특정 구역을통과하는 표적을탐지하기위해

센서를 라인으로 구성한다. 또한 표적 침로를 예측(진입/진출 판단)하기

위해 2개의 배열(A/B열) 센서를 설치한다.[1]

본 시스템에서예측할수있는표적의침로정보는진입과진출로한정

하며, A열 및 B열로 설치된 구역을 진입하는 표적의 기동 시나리오는

Fig. 1과 같다.

Fig. 1. 표적 진입(Target In) 개념도

진입을하는표적은 A열에서가장가까운센서에서우선적으로탐지가

된다. 그 후 표적이통과하는지점(On Top)에서의센서는가장강한신호

로 탐지되고 양 �의 센서는 약한 신호로 탐지 또는 �탐지가 된다. 표적

의 기동은 배열 센서 기�으로 대�선 방향이   수 있으므로 탐지 센서

범위(Gate Size)는 환경에 따라 적절한 범위로 설정한다. 표적이 A열의

특정 센서에탐지된경우바로 진입으로예측하지않고, 과거의 히스토리

중 B열에서탐지되지않은경우진입으로판단한다. 그리고 B열을통과하

는시점에는반대로 A열에서통과했던히스토리가있으므로표적의침로

예측 결과를 진입으로 유지한다.

Fig. 2. 표적 진츨(Target Out) 개념도
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Fig. 2와 같이 진출하는 표적은 진입의 과정과 유사하게 B열에서 먼저

탐지된 경우 A열의 히스토리를 확인한 후에 진출을 판단한다.

2. 표적 침로 예측 알고리즘 코드

표적의 침로(진입/진출)를 예측하는 알고리즘을 코드화시키면 아래의

Fig. 3와 같다.

Fig. 3. 표적 침로 판단 알고리즘 Pseudo Code

위 코드는 표적 목록, 센서 탐지 히스토리, 센서 개수, 센서 탐지 범위

(GATE)등을 입력으로 하고 예측 침로 정보가 업데이트된 표적 정보를

출력하는 알고리즘으로서 이를 활용하면 표적 진/출입에 대한 예측을 수

행할 수 있다. 하지만 위 코드는 제안하는 시스템에 적합한 코드로 실 환

경에서 사용하고자 할때는 환경에맡게입력파라미터를조정하고, 예외

처리를 추가해야 한다. 예를 들면 코드와 같이 센서 개수 및 체크하는 히

스토리의 프레임 개수 등에 대한 예외처리는 시스템에 따라 상이하므로

주의해야한다.

Ⅲ. 결론

본논문에서는표적침로(진입/출입)를 예측하는가장기초적인알고리

즘을제안하였다. 하지만 GATE 내에복수의표적이탐지된경우또는센

서를통과하지않고턴하여되돌아가는시나리오에대해서는예측이어려

울 수 있다. 이를 보완하기 위한 여러 가지 방법이 있겠지만 수중에서는

음향센서를 추가로 설치하여 주파수 값으로 표적을 식별 후 복수의 표적

이 자기센서에 탐지된 경우에도 기동을 올바르게 예측할 수 있도록 알고

리즘을보완할수있을것이다. 향후연구에서는본알고리즘을다양한환

경의 실Í을 통해 성능 검증하고 성능에 취약한 부분을 개선하는 알고리

즘을 추가 제안할 것이다.
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