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            Abstract
          
        

        
          본 논문은 군용 전술기의 내장형 훈련모드에 활용할 수 있는 시나리오 생성 및 분석 기법을 제안한다. 운용자가 입력한 적 항공기의 경유점 정보를 기반으로, 통제소는 충돌 가능성이 높은 위험 구역을 예측하고, 해당 지점을 회피하고 아군의 요격 확률을 낮추는 방향으로 적 항공기의 회피 경로를 실시간으로 스무딩한다. 시뮬레이션을 통해 제안 기법의 효과성을 검증하였으며, 본 기법은 훈련 상황에서 전술적 다양성을 제공하며, 운용자의 대응 능력 향상에 기여할 것으로 기대된다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          This paper proposes a scenario generation and analysis for embedded training systems involving tactical aircraft. Based on defined waypoints for enemy aircraft, the control center predicts potential threat zones and a path smoothing algorithm adjusts enemy evasive maneuvers in real-time for reducing the interception probability. The proposed method is evaluated by simulation and enhances operator decision-making and adaptability.
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