
Ⅰ. 서  론

무선 센서 시스템의 경우 기본적인 기능 수행을 
위한 단순한 노드 이외에 복잡하고 고도의 센싱 
기능을 수행하는 싱크 시스템들도 충분히 임무를 
수행할 수 있다[1]-[5]. 이 경우 싱크 시스템이 단
일 노드처러 임무를 수행하며 필요한 경우 그룹을 
이루고 복잡한 임무를 수행할 수도 있다[6]-[9]. 하
지만 위험 지역의 경우 여러 위험한 상황으로 인
하여 또한 지속적인 임무 수행에 대한 특성으로 
인하여 다른 노드 시스템으로의 임무 전달이 필요
한 경우가 있다. 물론 독립적인 임무 수행을 위한 
모델도 충분히 고려할 수 있지만 임무의 특성 상 
단일한 상황에 노출된 노드의 임무 수행은 얼마든
지 고려할 수 있다. 본 논문에서 이렇게 연속적인 
임무 수행 환경에서 이전 노드의 임무를 다음 노
드 시스템이 연속적인 기능 수행을 위한 방안을 
고려한다. 다음 노드의 경우 이전 노드의 기능 능
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력을 모두 갖추고 있거나 이에 준하는 기능을 수
행할 수 잇돌 설계되어야 하며 필요시 지속적인 
기능 전달을 수행할 수 있어야 한다. 만일 특정 노
드가 더 이상 정상적인 기능을 수행할 경우에도 
다음 노드는 해당 임무 수행을 넘겨받아 연속적인 
임무 수행이 가능하도록 해야 한다. 

Ⅱ. 본  론

센서 노드 시스템의 연속적인 임무 수행을 위하
여 동일한 시스템이 사용될 수도 있지만 그렇지 
못한 경우도 있다. 이 경우 다음 노드 시스템이 어
떻게 대처해야 하는지에 대한 기능이 제공되어야 
한다. 그림 1은 동일한 노드 시스템의 임무 수행을 
보이고 있다. 위험 지역에 진입한 노드 시스템은 
몇 개의 그룹으로 나누어질 수 있으며 새로 진입
하는 노드에게도 적용할 수 있다. 임무 수행 그룹
의 특성으로 나눔으로써 기능적 구분을 손쉽게 할 
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요  약

본 논문에서는 위험 지역에서 연속적인 임무 수행을 위한 센서 노드 시스템의 특성을 고려한다. 위
험 지역에서 특정 노드가 더 이상 임무를 수행하기 어려울 때 다음 노드가 임무를 넘겨받아야 한다. 
위험 지역에 도착한 다음 노드가 이전 노드의 임무의 특성 및 기능을 분석하여 연속적인 임무 수행이 
가능하도록 준비해야 한다. 

ABSTRACT

In this paper, we consider the sensor node system property for continuous mission implementation in dangerous area. 
In hazard area, a node cannot implement its mission anymore, next node should receive the mission. The next node 
arriving in dangerous area analyzes the property and function of previous node to prepare the possibility to continuous 
mission implementation.
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수 있으며 이는 다음 진입 노드가 어떤 노드의 임
무를 수행 받을 수 있는지 신속하게 처리할 수 있
도록 한다. 그룹 임무에서 임무 수행 특성에 따라 
노드의 성격을 구분하여 임무를 수행하도록 유도
하는 것이다. 이 경우 다음 진입 노드도 빠른 시간 
안에 어떤 노드가 자신이 보유한 기능과 동일하거
나 유사한 임무를 수행할 수 있는지 파악할 수 있
으며 임무 수행에 대한 연속성을 제공할 수 있다. 
이전 노드는 자신의 임무 기능이 다하였을 경우 
주위 혹은 새로 진입하는 노드에 대해 자신의 임
무 성격을 알리고 이에 합당하는 다음 노드가 자
동적으로 임무를 넘겨받는 것이다. 

그림 1. 노드의 임무 수행

Ⅴ. 결  론

본 논문에서는 연속적인 임무 수행이 적용되는 
지역에서 다음 노드의 기능 처리에 대해 고려하였
다. 위험지역의 경우 위험 상황에 따라 특정 노드
의 임무가 다음 노드를 통하여 연결될 수 있다. 이 
경우 다음 노드는 반드시 이전 노드의 기능 성격
을 파악하고 있어야 하며 이와 같거나 유사한 기
능을 제공해야 한다. 따라서 노드 시스템의 기능 
그룹에 대한 특징을 고려해야 한다.  
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