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UNIST 기계공학과교수 ~ 현재

| AI 기반다수무인이동체의자율성향상연구 |

| 핵심아이디어 : AI/최적화/정보/제어이론기반자율화 |

자율 시스템 연구실은 기존의 최적화, 정보이론, 제어 기법과 더불어 인공지능, 특히 기
계학습 기법을 이용하여 다수의 지상/공중 무인이동체의 협력 임무 및 경로를 계획하는
기법을 개발합니다. 이를 통해 환경 모니터링, 감시 및 정찰, 조난자 탐색, 폭발물 탐지와 같은
다양한 민간 및 국방 관련 현실의 문제에 적용하고 실험을 통해 검증하는 연구를 수행하고
있습니다.

드론이나 자율주행차가 대중화됨에 따라 무인이동체

의 신뢰성과 자율성을 높이는 연구의 필요성이 더욱

증대되고 있습니다. 특히, 다수의 무인이동체를 효율

적으로 자율 운용하기 위한 센서 정보 처리/융합, 개체

간의 분산형 협업, AI 기반 의사결정 등의 기술은

4차산업 혁명 시대에 그 활용 가치가 높은 핵심기술

입니다.
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