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            Abstract
          
        

        
          본 연구는 국내 무인수상정 개발이 정찰감시, 통신중계, 대잠전, 대함전, 대드론전, 대기뢰전 등 다양한 임무유형으로 확대되는 상황에서 사업별 독립 개발로 인한 재사용성 및 상호운용성 한계를 보완하기 위한 K-UMAA 기반 자율화 아키텍처 획득 방안을 제안한다. 이를 위해 UMAA의 8대 기능영역과 ICD 기반 서비스 구조를 분석하고 무인수상정 특화 서비스를 식별하였다. 또한 서비스 기반 컴포넌트 구성 예시와 획득단계별 적용 방안을 제시함으로써 국내 무인수상정의 표준화된 개발·통합·검증 기반을 마련하고자 한다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          This study proposes an acquisition strategy for a K-UMAA-based autonomy architecture to address the limitations of project-specific development in Korean unmanned surface vehicle programs. Eight UMAA functional areas and an ICD-based service structure are analyzed, while USV-specific services are identified. Additionally, a reference component structure and an acquisition-phase application strategy are presented to support standardized the development, integration, and verification of Korean USV autonomy systems.
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