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Ⅰ. 서론

수동형 레이더는 직접적으로 전파를 방출하지 않고

방송․통신 신호를 활용하여 표적을 탐지하는 레이더

시스템으로서[1], 송신기로부터 직접 경로로 전파되는

기준 신호와 표적으로부터 반사되어 수신되는 표적

신호를 이용하여 CAF (cross-ambiguity function)를

유도한 후, 표적에 대한 바이스태틱 거리 및 FDOA

(frequency difference of arrival) 정보를 추정한다.

본 논문에서는 드론 탐지를 위한 DTV (digital

television) 기반 수동형 레이더 시스템의 신호처리

구조 및 실측 방법을 제시하고, 이에 따른 CAF 유도

결과를 분석한다.

Ⅱ. 본론

수동형 레이더의 수신기는 부산대학교 제 10공학관

에 배치하였다. 황령산 송신소에서 송출되는 DTV 신

호 (701 MHz, KBS1)를 0.5초 간격으로 수집하였으

며, 기준 채널과 감시 채널 안테나의 지향 방향은 그

림 1과 같이 설정하였다. 드론은 감시 채널 안테나의

지향 방향으로 약 14 m/s의 속력으로 이동시켰다. 실

측 시에는 수신기의 위치에서 드론을 무선 제어하여

400 m 내에서 표적이 기동하였고, 표적 드론은 DJI

INSPIRE 2 모델을 사용하였다. 감시 채널에

그림 1. 안테나 지향 방향 및 드론 기동 시나리오.

그림 2. CAF 유도 결과.

존재하는 간섭 신호를 제거하기 위해 extensive

cancellation algorithm을 사용하였다. 그림 2는 추출

된 표적 신호와 기준 신호로 CAF를 유도한 결과를

나타낸 것으로서, 드론에 의한 표적 결과가 바이스태

틱 거리 210 m와 FDOA 47 Hz에서 나타나는 것을

확인할 수 있다. 그리고 DTV 신호의 파일럿 패턴으

로 인하여 FDOA 축에 대해 대칭적으로 부엽이 형성

되는 것을 확인할 수 있다[2].

Ⅲ. 결론

본 논문에서는 DTV 기반 수동형 레이더 시스템

구현 방법을 제시하고, 실측 데이터를 통해 유도한

CAF에서 드론 탐지가 가능하다는 것을 보였다. 향후

에는 파일럿 패턴에 의한 부엽을 경감시키기 위한 신

호 전처리 기법을 적용하여 표적 탐지 성능 개선을

위한 연구를 수행할 예정이다.
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