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            Abstract
          
        

        
          UAV 기반 감시에서 운용 고도와 센서 시야각은 감시 영역을 결정하는 핵심 기하학적 변수이다. 본 연구에서는 UAV 고도와 센서 시야각 변화에 따른 바닥 투영 면적 특성을 기하학적 관점에서 정량적으로 분석하였다. 분석 결과, 바닥 투영 면적은 고도 증가에 따라 단조 증가하였으며, 시야각이 클수록 동일한 고도 증가에 대한 면적 확장 효과가 증폭되는 비선형 특성이 확인되었다. 또한, 고도와 시야각은 독립적으로 작용하기보다는 상호 결합된 형태로 면적 형성에 영향을 미치는 것으로 나타났다. 본 연구 결과는 UAV 기반 감시 시스템의 초기 설계 단계에서 고도 및 시야각 설정을 위한 기초 자료로 활용될 수 있으며, 향후 센서 성능 및 임무 요소를 고려한 확장 연구의 기반을 제공한다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          In unmanned aerial vehicle (UAV)-based surveillance, the altitude and sensor field of view (FOV) are fundamental geometric parameters that determine the coverage area. This study quantitatively analyzes the characteristics of the projected footprint area with respect to UAV altitude and sensor FOV from a geometric perspective. The results indicate that the projected footprint area increases monotonically with altitude, while larger FOVs amplify the area expansion associated with altitude variation, revealing nonlinear scaling behavior. Furthermore, the altitude and FOV are shown to interact in a coupled manner rather than independently influencing the footprint formation. The findings provide fundamental references for altitude and FOV selection in the early design stage of UAV surveillance systems. They also establish a basis for future studies incorporating sensor performance and mission-related constraints.

        

      

      
        Keywords: 
UAV Surveillance, Projected Footprint Area, Sensor Field of View (FOV), Operational Altitude, Geometric Modeling, Parametric Analysis
키워드: UAV 감시, 바닥 투영 면적, 센서 시야각, 운용 고도, 기하학적 모델링, 파라메트릭 분석

      

    

    

  
    
      References
      
        
          	
          	
        

        
          	
            
              1. 
            
          
          	Lav Gupta, Raj Jain, & Gabor Vaszkun, ‘Survey of Important Issues in UAV Communication Networks,’ IEEE Communications Surveys & Tutorials, VOL. 18, NO. 2, 2016, pp. 1123-1152.
			[https://doi.org/10.1109/COMST.2015.2495297]
		
        

        
          	
            
              2. 
            
          
          	İlker Bekmezci, Ozgur Koray Sahingoz, & Şamil Temel, ‘Flying Ad-Hoc Networks (FANETs): A Survey,’ Ad Hoc Networks, VOL. 11, NO. 3, 2013, pp. 1254-1270.
			[https://doi.org/10.1016/j.adhoc.2012.12.004]
		
        

        
          	
            
              3. 
            
          
          	Reg Austin, Unmanned Aircraft Systems: UAVS Design, Development and Deployment, Wiley, 2010.
			[https://doi.org/10.1002/9780470664797]
		
        

        
          	
            
              4. 
            
          
          	I. Colomina & P. Molina, ‘Unmanned Aerial Systems for Photogrammetry and Remote Sensing: A Review,’ ISPRS Journal of Photogrammetry and Remote Sensing, VOL. 92, 2014, pp. 79-97.
			[https://doi.org/10.1016/j.isprsjprs.2014.02.013]
		
        

        
          	
            
              5. 
            
          
          	Elliott D. Kaplan & C. J. Hegarty, Understanding GPS/GNSS: Principles and Applications (3rd ed.), Artech House, 2017.
        

        
          	
            
              6. 
            
          
          	Tomas Akenine-Moller, Eric Haines, & Naty Hoffman, Real-Time Rendering (3rd ed.), CRC Press, 2008.
			[https://doi.org/10.1201/b10644]
		
        

        
          	
            
              7. 
            
          
          	John C. Curlander & Robert N. McDonough, Synthetic Aperture Radar: Systems and Signal Processing, Wiley, 1991.
        

        
          	
            
              8. 
            
          
          	Thomas M. Lillesand, Ralph W. Kiefer, & Jonathan W. Chipman, Remote Sensing and Image Interpretation (7th ed.), Wiley, 2015.
        

        
          	
            
              9. 
            
          
          	Merrill I. Skolnik, Radar Handbook (3rd ed.), McGraw-Hill, 2008.
        

      

    

    

  OEBPS/images/big_9_1.jpg
155N 2635-1926 Ao 13220258 o8

stxtiZ2aet|sstel x|

L]

T 3 4610) 18 44 BABO| 45 3 A B I HEVY Y5 24
2wz 2 e

T2 291 22 2SN 9/ BHOIN PPO 71 BBI2EE 082 Bl 242
0] 2 A et &P
Y20 899,02, 013, werm. w22, 290

IETE] VR 0|410] S.E 6 % +2E 2sis WHIDSAD 40 X 5 BB WS AT
29, 260,28, 058, 01p%

T 01+ 4730 34 015 B 248 8 U2 22 AWM
usy

ABM AIBAIOINE 282 B1EE| RIS S Bat 4
prigeey

USBEHMENN 719181 Al LA e WE: HR7Hs 2 BAPHS AL Uy
Il gMHos
Foary

T %2 1203} PPO 712t HEHOHE BUS $ENBRSAI| HAAIY 2 Y 0RlS
He
U, 4, oz 28, TYY

T 22 YUE YUF AP KU YRS I USAE AP AT
e, w0z 28, UwH





OEBPS/images/_common/images/crossref.gif





