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요 약

군집으로 수중 업무를 수행하는 AUV들은 열악한통신환경으로 모선과의통신이 빈번히 두절 되어 생존성을위협받는다. 본 논문은모선
의 통신 범위에서 벗어난 AUV들이 모선과 연결된 이웃 AUV들을 통해 모선과의 경로를 형성할 수 있는 효율적인 라우팅 프로토콜을 제안한다.

Ⅰ. 서 론

오늘날수중정찰과탐사를위해자율무인잠수정(AUV)의 군집사용이

증가하고 있다 [1]. AUV는 생존 여부를 주기적으로 모선(mothership)에

게 전송해야 한다 [2]. 그러나 열악한 수중 음파 통신 환경으로 인해모선

과 AUV 들의 통신이 빈번히 끊어질 수 있다. 이러한 상황에서 모선과의

연결이 끊어진 AUV 들은 모선과의 연결이 유지되는 이웃 AUV 들을 통

해 통신 경로를 형성할 수 있는 효율적인 라우팅 프로토콜이 필요하다.

Ⅱ. 본론

수중업무를수행하기위해 AUV들은 클러스터 단위로 움직인다. 이 과

정에서 클러스터 전체 또는 일부 AUV가 모선의 통신 범위를 벗어나게

되어 다중홉(multi hop) 통신이필요한 상황이발생한다. 본 연구는 이러

한 상황을 두 가지로 구분하여 라우팅 시나리오를 고려한다. 첫째는 클러

스터전체가통신 불가한 all-disconnected 상태이며, 둘째는 클러스터 내

일부 AUV만이 연결되지 않은 partially-connected 상태이다. 각 시나리

오에 대해 모선은 클러스터의 위치와 이동 방향을 고려해 경로를 결정하

며, 연결이 가능한 클러스터 또는 AUV를 통해 다중 홉 경로를 설정한다.

두 시나리오에서 경로를 설정하기 위해 모선은 AUV들의 위치를 추적할

수있고, AUV 들의 이동계획을사전에알고있어야한다. 또한 클러스터

내 AUV 간의연결성은링크계층수준에서제공되는상태메시지를통해

확인할 수 있어야 한다.

본 연구에는전체네트워크차원의경로설정이아닌, 모선과일부클러

스터 CH (cluster head) 간의 주기적인 경로 설정 및 유지를 통해 네트워

크 오버헤드를 최소화하는 proactive approach를 채택한다. 이 방식은 네

트워크의 안정성과 에너지 효율성을 동시에 확보하는 데 효과적이다.

all-disconnected 클러스터의 경우, 모선은 가장 가까운 연결 클러스터를

탐색하여 그 클러스터의 CH에게 경로 설정을 지시하고, 이 CH는

all-disconnected된 클러스터의 CH와 주기적인 메시지 교환을 통해 경로

를 설정 및 유지한다. 반면, partially-connected 클러스터에서는 우선 기

존 CH의 모선과 연결성을 확인하고, 필요시 새로운 CH를 지정하여 떨어

진 AUV들과 경로를 설정한다. 두 시나리오의 경로 설정 절차는

Route_Make, Route_Request, Route_Reply, Route_Finish 등의 메시지를

통해 수행된다.

Ⅲ. 결론

본논문은 모선과경로 설정에 관련된 클러스터 CH 간의주기적인경로

설정을 하는 라우팅 프로토콜을 제안하였다. 이 방식은 AUV들의 효율적

인 탐색 임무 수행과 통신의 안정성을 동시에 보장할 수 있다.
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그림 35. 군집 AUV 네트워크 개요 및 라우팅 시나리오.


