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   1. 서론 

 드론 또는 unmanned aerial vehicles (UAVs)은 사

람이 기체에 탑승하여 조종하지 않고 지상이나 다

른 공간에서 조종하는 비행체를 말한다. 드론은 위

험지역에서 임무를 수행하기 위한 군사용 목적으로 

개발되었다. 드론 기술의 발달로 인해 고정익

(fixed-wing)이 아닌 회전익(rotary-wing) 드론의 

활용이 가능해져 군사용뿐만 아니라 민간의 농업, 

서비스, 레져 등 다양한 분야에서 드론 기술과 산업

이 발달하고 있다[1].  

 최근 통신, 배터리, 센서 기술의 발달로 단일 드론

을 넘어 군집 드론으로 연구분야가 넓어지고 있다 

[3][4]. 군집(swarm)이란 날아가는 새무리나 벌레 

집단에서 생물학적으로 영감을 받아 인위적으로 만

들어진 체계로 정의된다[2]. 따라서, 군집 드론은 

어떤 임무나 목적을 달성하기위해 인위적으로 만들

어진 드론 집합으로 정의 될 수 있다. 군집 드론은 

예술 공연, 경비, 수색, 전자전 등 다양한 분야에서 

활용이 가능하다. 

 군집 드론의 전자전 활용 방안으로 전자공격의 

원거리 전파방해를 들 수 있다. 원거리 전파방해는 

아군 항공기를 적 전자 탐지 장비로부터 보호하기 

위한 기술이다. 본문에서는 원거리 전파방해 시나리

오 시뮬레이션을 소개하고자 한다. 

 

   2. 원거리 전파방해 시뮬레이션 모델링 

군집 드론의 원거리 전파 방해 성능 시뮬레이션

은 재밍 파워와 신호 사이의 관계 (jamming power 

to signal, JSR )로 모델링 할 수 있다. JSR은 다음

과 같이 정의 된다. 
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위의 식 1 에서 Coherent 한 드론의 수를 N, 아군 항

공기의 레이더 단면적을 σ , 아군 항공기가 적 레이

더 메인 로브에 있을 때 아군 항공기와 적 레이더 

사이 거리를 tR , 적 레이더 사이드 로브에 위치한 

군집 드론과 적 레이더 사이의 거리를 jR , 드론 한

대의 전파방해 파워를 jP , 게인을 jG , 적 레이더의 

최대 파워를 tP , 메인 로브의 게인을 0G , 사이드 

로브의 게인을 sG  를 의미한다. 레이더가 비행물체

를 탐지하기 위해서는 최소 -13dB 의 JSR 이 필요

하다[5].  

3.결과 

표 1. 원거리 전파 방해 시뮬레이션을 위한 파라미터 

1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000
-30

-25

-20

-15

-10

-5

0

5

10

15

20

25

30

JS
R

 (d
B

)

Range of the screened aircraft (m)

 Rj = 500 m
 Rj = 1000 m
 탐지가능 

 
그림 1. 10대의 coherent 군집 드론 전파방해 특성  

JSR 값과 표 1 의 파라미터 값을 식 (1)에 적용

하여 나타내면 그림 1. 과 같은 그래프를 얻을 수 

있다. 

10 대의 coherent 한 군집 드론을 이용하여 

500m, 1000m 거리에서 적 레이더를 원거리 전파 

방해하면 아군 비행기가 각 1000m, 1500m 가까

이 적 레이더에 걸리지 않고 다가갈 수 있음을 확

인 하였다. 
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