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[요    약] 

4차 산업혁명과 더불어 드론은 빠른 속도로 성장해 왔고 산업 전반에 확산하여 군사용으로도 널리 사용하기에 이르렀다. 최근 

유럽 지역에서 벌어진 전쟁에서는 드론이 전장의 게임체인저라고 평가받으며 군사용  드론의 중요성이 주목받고 있다. 대한민국 

육군도 미래의 국방 전력으로 군의 제대 규모와 임무에 적합한 다양한 드론을 포함하고 있는 드론봇 체계를 기획하였다. 이러한 드

론봇 체계의 키워드는 인공지능에 의한 자율화이다. 또한, 다양한 드론의 신속한 개발을 위해 드론봇 체계는 운용플랫폼의 공용화 

기술이 필요하다. 본 논문에서는 군사용 드론의 임무 자율화와 공용화를 위해 멀티 에이전트 시스템, 인지 아키텍처, 지식 기반의 

상황 추론 등 다양한 인공지능 기술을 적용한 소프트웨어 프레임워크를 제안한다.

[Abstract]

Drones, which have rapidly grown along with the 4th industrial revolution, spread over industries and also widely used for military 

purposes. In recent wars in Europe, drones are being evaluated as a game changer on the battlefield, and their importance for military use is 

being highlighted. The Republic of Korea Army also planned drone-bot systems including various drones suitable for  echelons and 

missions of the military as future defense forces. The keyword of these drone-bot systems is autonomy by artificial intelligence. In addition, 

common use of operating platforms is required for the rapid development of various types of drones.  In this paper, we propose software 

framework that applies diverse artificial intelligence technologies such as multi-agent system, cognitive architecture and knowledge-based 

context reasoning for mission autonomy and common use of military drones.
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Ⅰ. 서  론

드론은 조종사가 탑승하지 않고 무선전파를 사용하여 계획

된 임무를 수행하도록 제작된 비행체로 방송, 농업, 인명 구조 

등의 다양한 분야로 빠르게 확산하였고 군사용으로도 개발되

어 전장에서 활약하고 있다. 최근 유럽 지역에서 벌어진 아제르

바이잔-아르메니아 전쟁, 우크라이나-러시아 전쟁에서 다양한 

드론을 활용한 정찰, 공격 전술의 중요성이 부각되었다. 아제르

바이잔은 2020년 터키제 무장형 공격드론 바이락타르 TB2를 

이용하여 아르메니아 지상군 핵심 전력을 무력화함으로 전장

의 주도권을 확보하여 드론은 전쟁의 게임체인저라고 평가받

았다[1]. 현재 대한민국의 국방 여건은 인구절벽 현상에 따른 

병역자원의 감소문제와 직면해 있고 이에 대응하여 부대 및 전

력구조로의 개편이 필요하기 때문에 육군도 미래의 국방전력

으로 드론 중심의 드론봇 체계를 기획하였다. 

드론봇 체계의 소요 핵심기술 중 하나는 인공지능이다. 국외

와 국내에서 무인 무기체계에 인공 지능 기술을 적용한 영상 기

반 객체 인식, 작전 추론, 지능형 협업 기술 등을 활발하게 연구

하고 있다. 이러한 인공 지능이 적용된 드론은 인간의 능력을 

보조하여 육안으로 식별이 어려운 객체를 인식하거나 복잡한 

지형에서 비행 조종을 수행할 수 있다. 나아가 인공 지능이 적

용된 드론은 유인기와 같이 인간과 상호 협업하여 임무를 수행

할 수 있다. 인공 지능이 적용된 드론의 궁극적 목적은 자율적

으로 임무를 수행하는 것으로 인명 피해를 최소화고 감축된 인

력으로도 강화된 전력을 보장할 수 있을 것이다. 육군은 이를 

위해 드론봇 체계의 핵심인 드론을 각 제대 규모에 따라 개발하

고 정찰, 공격, 통신 중계, 수송 등의 다양한 임무에 활용할 계획

이다. 따라서 다양한 드론 플랫폼과 임무를 위해 지능형 드론 

플랫폼의 공용화 및 임무 자율화 기술이 필요하다. 이런 지능형 

드론에게 요구되는 주요 특징은 객체 인식 기능, 인식된 객체와 

임무에 대한 지식을 기반으로 전장의 상황을 추론하는 기능, 추

론된 상황을 기반으로 자율적 의사 결정과 행위를 하는 기능이 

필요하다. 객체 인식 기능은 최근 영상 처리에 대한 지배적인 

기법이 된 합성곱 신경망(CNN, convolution neural network) 기

술을 활용할 수 있다. 따라서 본 논문이 제안하는 범위에서 제

외하고 객체 인식 이후에 필요한 지능적 요소를 식별하고 그 관

계에 대한 아키텍처를 기술한다. 본 논문에서는 지능형 드론의 

요구사항 분석을 위해 대대급 드론에서 활용되는 소형 정찰 드

론을 목표로 하였고, 이를 기반으로 다양한 드론과 임무에 적용

할 수 있는 지능형 프레임워크인 AMAD (autonomous mission 

agents for drones) 아키텍처를 제안한다.

Ⅱ. 배경 기술

2-1 인지 아키텍처와 멀티 에이전트 시스템

지능형 드론의 자율 임무 수행을 위해서는 전장 환경의 다양

그림 1. 지능형 드론의 자율 임무 수행 개념

Fig. 1. Autonomy Concept of intelligent drones

한 정보를 이해하고 판단하고 행동할 수 있어야 하며, 이를 위

해서는 인식, 지식, 추론, 기억 등의 다양한 기능적 구성요소가 

요구된다.  그림 1의 개념처럼 지능형 드론은 센서를 통해 상황 

정보를 수집하여 인식하고 상황 정보를 통해 고수준의 상황을 

추론하고 추론한 결과를 바탕으로 의사결정과 자율 행동을 수

행한다. 이를 잘 설명할 수 있는 이론인 인지 아키텍처는 통합

인지이론(Unified theories of cognition)[2]이라는 심리학 이론

을 바탕으로 제안된 소프트웨어 아키텍처이다. 다트머스 회의 

참석자 중 앨런 뉴웰은 통합인지이론에서 인간의 인지 아키텍

처의 기초구조를 설명하고 있다. 지능을 구현하기 위해 인지 아

키텍처는 문제해결과 추론을 위한 통합된 지식, 이미 알려진 패

턴 인지를 통한 유사한 상황에서 문제의 자율적 수행을 요구한

다. 인지 아키텍처는 범용적 문제해결과 추론 기능을 보유해서 

다양한 도메인에서 활용할 수 있어야하고 미리 프로그램되지 

않고 유연하게 확장할 수 있는 아키텍처를 가져야 하며 인간과 

자연스러운 상호작용을 위한 방법을 보유하고 행위를 효과적

으로 표현할 수 있어야 한다.

인식, 추론, 의사결정, 행위 등의 기능을 복합적으로 제공하

는 지능형 드론을 위한 AMAD는 개발 초기부터 드론이 접할 

모든 환경과 상황을 대비하여 완전한 기능과 지식을 포함할 수 

없다. 따라서 지능형 드론을 위한 소프트웨어 프레임워크는 확

장할 수 있어야 한다. 상황, 임무 목적, 컴퓨팅 파워에 따라 고수

준 모듈을 재구성(reconfiguration)하거나 기능을 확장한 모듈의 

추가가 용이한 특징을 제공해야 한다[3]. 이런 품질 속성을 만

족하기 위해 단일 에이전트 구조보다 확장성이 뛰어난 멀티 에

이전트 시스템을 적용할 수 있다. 멀티 에이전트 시스템은 에이

전트 간 상호 작용을 위한 지식 표현과 커뮤니케이션 방법이 필

요하다. 3장에서 AMAD의 단위 에이전트의 기능과 지식 표현 

방법,  지식, 추론, 의사결정, 행위를 담당하는 각 에이전트에 대

해 기술한다.

2-2 지식 기반 에이전트와 지능형 드론을 위한 지식의 구성

그림 1의 AMAD가 목표로 하는 지능형 드론의 핵심 기능 중 

상황 추론, 의사 결정, 자율 행동을 위한 솔루션으로 최근 관심

을 받고 있는 다양한 기계 학습 기반의 에이전트를 적용할 수 

있다. 하지만 현재 군사적 목적의 드론에 기계 학습을 적용하기
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그림 2. 지능형 드론을 위한 지식의 분류와 흐름

Fig. 2. Classification and flow of knowledge for intelligent 

drones

에 적합한 데이터가 확보 되어있지 않고 기계 학습 결과의 설명 

가능성(explainability) 문제는 군사용 목적의 추론과 의사 결정

에 적합하지 않을 수 있다. 따라서 지능형 드론의 핵심 기능은 

군사용 드론의 운용 교범과 임무에 대한 사전 지식을 기반으로 

하는 전문가 시스템(expert system)이라고 불리는 지식 기반 에

이전트(knowledge-based agent)가 더 적합하다. 

지능형 드론에서 저장, 활용, 생산, 유통하는 지식 정보는 그

림 2와  같이 분류한다. 작업 정보(task information)는 자율행동

을 위한 목표(goal)와 목표를 달성하기 위한 계획(plan)으로 구

성된다. 지식 정보(knowledge information)는 임무나 드론 플랫

폼에 대한 사전 지식이다. 환경과 센서에 대한 지식은 지능형 

소프트웨어 외부와 연동에 대한 지식으로 외부로부터 수신한 

데이터를 저수준 상황(low-level context)으로 변환하여 

GL(generalized list) 자료구조를 이용하여 문장의 형태로 표현

한다. GL 표현 문장은 3-3 장에서 설명한다. 임무 지식(mission 

knowledge)은 임무에 대한 사전 지식이나 작전 교범의 지식을 

포함한다. 

상황 추론 정보(context inference knowledge)는 규칙 기반 추

론 엔진에서 필요한 상황 표현과 추론을 위한 규칙을 포함한다. 

추론 규칙은 고수준 상황(high-level context)를 생성하는 규칙

으로 GL 표현의 전제(premise)와 결론(conclusion)으로 구성한

다. 그림 2의 오른쪽 상황 정보(context information)는 런타임에 

작업 정보와 지식 정보로부터 생성되는 지식이다. 센싱한 결과

를 지식으로 변환한 저수준 상황, 지식과 상황으로부터 규칙 기

반으로 추론한 고수준 상황, 상황과 작업 계획으로부터 생성된 

의사결정 결과를 포함한다.

Ⅲ. AMAD 아키텍처

3-1 단위 에이전트 기능

그림 3. 단위 에이전트 구조

Fig. 3. Structure of unit agent

그림 3은 본 논문에서 제안하는 멀티 에이전트 시스템을 구

성하는 단위 에이전트의 기본 구조이다. 에이전트는 저수준 입

출력을 통해 외부의 다른 에이전트나 외부 개체와 통신한다.  

에이전트의 저수준 입출력 기능은 소켓, 제로메시지큐(ZMQ, 

zero message queue) 등 다양한 수단을 지원하는 메시지 어댑터

(message adaptor)에서 제공하고 범용적인 JSON 포맷을 송수신

한다. 다른 에이전트로부터 수신한 JSON 포맷의 메시지는 에

이전트 내부에서 활용할 수 있는 에이전트 메시지(AM, agent 

message) 형태로 변환되어 큐에 입력된다. 디스패처는 큐의 에

이전트 메시지를 순차적으로 처리하는 기능을 제공한다. 에이

전트 메시지는 멀티에이전트 시스템 표준적 정의 

Communicative Act[4]인 request, query, inform, response의 네 

가지 타입을 제공하고 request와 query를 수신한 경우 해당 요

청과 질의에 대한 응답(response)을 송신한다. 디스패처

(dispatcher)는 수신한 에이전트 메시지를 순차적으로 처리하기 

위해 쓰레드 풀(thread pool)을 이용하여 쓰레드(thread)를 생성

한다. 각 쓰레드에서 메시지 처리 작업이 종료되면 응답 송신을 

메시지 어댑터를 통해 수행한다. AMAD는 위와 같은 단위 에

이전트를 구동하는 엔진을 포함한다. 이 단위 에이전트를 기반

으로 복수 에이전트로 인지 아키텍처를 구성하여 지능형 드론

을 개발한다. 이러한 멀티에이전트 시스템과 일관성을 보장하

는 커뮤니케이션 기능을 제공하여 에이전트를 단일 하드웨어 

뿐 아니라 드론을 제어하는 지상체 소프트웨어와 이기종의 드

론에 적용할 수 있는 확장성(scalability)을 보장한다.

3-2 멀티 에이전트 구성

AMAD 아키텍처를 구성하는 지능적 에이전트 요소는 그림 

4와 같다. KS(knowledge store)는 지식 기반(knowledge base)으

로 드론 임무 지식,  센서로부터 수신한 저수준 상황 , Context 

Reasoner에서 추론한 고수준 상황 등 그림2에서 정의한 지식을 

모두 저장하고 타 에이전트의 지식에 대한 질의나 구독 요청에 

대한 응답 기능을 수행한다. 

CR(context reasoner)는 사전에 정의한 지식의 일종인 추론 

규칙으로 상황 추론 기능을 수행한다. 추론 엔진은 일차논리  
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그림 4. AMAD의 멀티 에이전트 구성

Fig. 4. Multi-Agent Configuration of AMAD

추론 엔진 또는 온톨로지 엔진을 사용하거나 복합적하여 사용

할 수 있으며 향후 드론 임무에 대한 충분한 데이터가 확보되면 

기계학습 알고리즘을 이용한 추론 엔진으로 확장될 수 있다.

ATC(autonomous task coordinator)는 Context Reasoner에서 

생성한 상황 추론 결과와 임무의 작업 계획을 토대로 드론의 자

율 임무 수행을 위한 의사결정 기능을 수행하고 의사결정 결과

를 기반으로 드론의 행위 제어 명령을 생성한다. 생성된 행위 

제어 명령은 EMG(external message gateway)로 전달되어 센서

와 드론의 비행을 제어한다. KS, CR, ATC는 지식의 관리, 상황 

추론, 의사 결정을 담당하는 AMAD 아키텍처의 핵심 요소이

다. 다음 장부터는 이 핵심 에이전트들의 배경이 되는 기술과 

주요 제안 사항에 대해 기술한다.

3-3 Knowledge Store

KS는 지능형 드론의 지식을 관리한다. 지식을 저장소에 저

장하고 다른 에이전트의 질의에 대해 저장소에서 검색하여 응

답하고 지식의 생성, 갱신, 삭제에 대한 요청을 수신하여 저장

소에 반영한다. KS는 지식의 블랙보드(blackboard) 역할을 하

여 AMAD의 새로운 지식 기반 에이전트(knowledge-based 

agent)를 쉽게 추가할 수 있는 확장성을 지원한다. 

지능형 드론을 위한 AMAD 아키텍처 내 지식 기반을 저장

하고 에이전트 간 커뮤니케이션을 위해 일관적인 지식 표현 체

계가 필요하다. 지식 기반(knowledge base)은 지식 문장

(sentence)의 집합으로 AMAD 아키텍처는 문장을 표현하는 데

이터 구조로 GL(generalized list)를 활용한다[5]. GL은 그림 5와 

같이 List 내에 Sub-List를 구성할 수 있는 자료구조로, 정보간

의 관계가 중요한 지식 기반 시스템의 경우 정보와 정보간의 

1:1 관계뿐만 아니라 복수 정보간의 관계를 서술하는 방식에 

자유롭다. 나아가 일차 논리(first-order logic) 서술에 필요한 술

그림 5. 중첩 GL 구조 예시

Fig. 5. A nested structure example using GL

어(predicate)와 함수(function)와 같은 요소를 표현하는 데에도 

직관적인 특징을 가지고 있어, 지식을 서술하고 각 에이전트가 

이를 활용하는 것에 적합한 특징을 가지고 있다. GL문장은 하

나의 술어 이름과 표현식 리스트로 구성된다. 표현식은 상수, 

변수, 연산식, 부울식, 외부 함수, 중첩된 GL문장으로 구성할 

수 있다. 중첩된 GL이 없는 표현식으로 구성한 GL문장은 일차 

논리 추론을 위한 지식 문장, 질의 문장, 추론 규칙을 표현할 수 

있다. 그림 5는 중첩된 GL 문장으로 구성된 개념 예시이다. 

AMAD의 지능적 에이전트들은  그림 2에서 활용하는 지식을 

바탕으로 상호작용을 하므로 3-1 장의 단위 에이전트는 지식을  

GL로 표현하여 송수신하고 해석할 수 있는 기능을 제공한다. 

AMAD에서 지식을 표현하는 다른 방법은 온톨로지 기반의 

방법이 있다. 온톨로지는 지식 개념을 의미적으로 연결할 수 있

는 방법으로 RDF, OWL 등의 표준 언어를 이용해 표현한다. 온

톨로지는 구축 범위에 따라 일반적인 지식을 포함하는 재활용 

가능한 일반 온톨로지(generic ontology)를 특정 영역의 유효한 

지식으로 구축한 도메인 온톨로지(domain ontology)로 확장이 

가능하다[6]. AMAD는 일반 온톨로지에 군용 중소형 드론 운

용 지식을 구축한 도메인 온톨로지로 확장하여 구성한다.

3-4 Context Reasoner

CR은 지능형 드론의 상황 추론을 담당하는 에이전트이다. 

규칙 기반의 추론 엔진을 활용하여 현재 유효한 지식과 상황을 

기반으로 새로운 상황을 추론한다. AMAD는 GL 표현 기반의 

추론 규칙 문법을 적용했다. 규칙은 전제(premise)와 결론

(conclusion)으로 구성된다. 전제는 지식의 존재 여부를 검증하

는 fact 전제와 조건식인 expression 전제로 구분된다. 전제는 모

든 문장을 definite clause form으로 구성한다. 추론 규칙은 

generalized modus ponens[7] 방식을 적용한 추론 엔진에 의해 

KS에 저장된 유효한 지식과 치환(substituition)하여 모든 전제 

그림 6. 추론 규칙의 예시

Fig. 6. An example of inference rules
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문장이 참인 경우 결론 문장을 생성한다. 그림 7은 이러한 추론

의 간단한 예로 CR의 추론 엔진은 fact 전제의 판단을 위해 KS

에 “TargetInfo” 이름의 지식을 요청하여 수신한 GL 문장 두 상

수 표현식을 $targetType와 $priority의 값을 획득하고 

“ObjectInSight” 이름의 지식을 요청하여 $objectType과 

$confidence, $id의 값을 획득한다. 그 결과가 아래 expression 전

제를 만족한다면 결론인 “TargetInSight” 이름의 GL 문장을 생

성하여 KS에 저장을 요청한다. 만약 KS에 “TargetInfo” 이름의 

지식 문장이 존재하지 않거나 expression 전제가 거짓이면 결론

을 생성하지 않는다. 생성된 상황 지식은 그림 2의 추론 결과

(inference result)로 다음 장에서 기술하는 ATC의 작업 추론에

서 활용되거나 또 다른 고수준 상황 추론을 위한 지식으로 활용

된다.

3-5 Autonomous Task Coordinator

ATC는 BDI(belief-desire-intention) 아키텍처[8] 기반의 의사

결정 알고리즘을 이용하여 현재 상황에 적합한 작업(task)을 선

택하여 수행한다. BDI 아키텍처는 에이전트의 주변 환경에 대

해 인지한 월드 모델(belief)을 기반으로 에이전트가 이루고자

하는 목표(desire)를 수행하기 위해 현재 상황에 적합한 작업 계

획을 탐색하여 선택하는 방식(intention)으로 실행된다. 지능형 

드론에게 주어진 임무는 그림 2의 작업 정보로서 목표(goal)와 

작업 계획(plan)으로 표현한다. 그림 7은 작업 계획 스크립트를 

구성하는 요소와 내용이다. 스크립트는 목표 달성을 위한 절차

적 사양(procedural specification)으로 하나의 작업 계획은 달성

(achieve), 유지(maintain), 수행(perform)할 수 있는 목표(goal)

와 이름(name), 실행해야 하는 액션 절차(body), 진입 조건

(precondition), 실행 중 조건(context), 우선순위 결정을 위한 유

용도(utility), 작업 계획이 성공했을 때의 액션(effects) 실패했

을 때의 액션(failure) 등으로 구성된다다. ATC는 이런 작업 계

획 스크립트를 실행할 수 있는 작업 추론 엔진[9]을 JAM을 참

고하여 구현한다. 자율 임무 수행을 위한 작업 계획 세트는 임

무패키지(mission package)의 일부가 되어 ATC의 초기화 작업 

수행 중 로딩한다.

그림 7. 작업 계획 구성 요소

Fig. 7. Anatomy of a task plan

3-6 그 외 구성 요소

이상적인 인지 아키텍처는 학습을 통해 능력을 향상시킬 수 

있어야 하고 객체 인식, 악조건 하에서 비행 조종 등 기계 학습

이 인간의 능력을 능가하는 분야에서는 기계 학습이 적용된 에

이전트를 추가할 수 있을 것이다. LDM(learning data manager)

은 향후 기계학습에 사용할 수 있는 데이터 수집을 위한 에이전

트로 데이터베이스와 같은 저장소를 이용하여 학습에 필요한 

데이터를 수집한다. 

BC(Behavior Commander)는 ATC에서 수행한 의사결정을 

드론이 행동하기 위한 구체적인 제어 명령을 생성한다. 예를 들

어, 계획된 항로점을 추종하며 비행하던 드론이 위협을 발견한 

상황에서 결정한 회피에 대한 비행 제어 명령을 계산하여 생성

하거나 인식한 표적을 센서의 중앙에 위치시키기 위한 센서 지

향각 제어 명령을 계산하여 EMG를 통해 외부로 송신한다.

EMG는 AMAD 외부의 센서와 비행제어장치 등과 연동하는 

기능을 제공하는 에이전트로 수신되는 데이터를 GL 문장 형식

의 저수준 상황 지식으로 변환하여 KS로 전달하고, 

BC(behavior commander)에서 결정된 비행과 센서 제어 명령을 

센서와 비행제어장치 등의 외부 개체로 송신할 수 있다. BC와 

EMG는 드론 플랫폼에 의존적인 에이전트로 실제 제어 명령을 

위한 계산과 외부 연동을 위한 메시지 포맷에 따라 재구성할 수 

있다.

MPD(mission package distributor)는 시스템 초기화 시 임무

패키지에 저장되어 있는 각 에이전트에 필요한 설정 데이터를 

분배한다. 임무패키지는 그림2의 작업 정보(task information)과 

지식 정보(knowledge information)의 내용으로 구성한다. ATC

가 활용하는 작업 계획, CR을 위한 추론 규칙, KS에 저장되는 

임무 지식, LDM의 데이터 수집을 위한 스키마, EMG의 외부 

송수신 데이터의 저수준 상황 변환 규칙을 포함한다. 이러한 설

정 데이터로 구성된 임무패키지와 프레임워크의 분리를 통해 

임무나 드론의 변경에 대응할 수 있다.

SI(supervisory interface)는 AMAD의 모든 에이전트의 액션

과 에이전트 간 커뮤니케이션을 모니터링하고 ATC에서 동작

하는 작업 계획 스크립트 디버깅 기능을 제공하는 에이전트이

다. SI는 외부의 소프트웨어와 연동하여 임무패키지의 개발 및 

디버깅을 위한 시스템 도구로서의 역할을 수행한다.

Ⅳ. 결  론

지능형 드론의 구현과 계속적인 진화를 위해서는 기능과 지

식을 확장하고 재사용할 수 있어야 한다. 본 논문에서 제안하는 

AMAD 아키텍처는 멀티 에이전트 시스템의 기반 기능을 프레

임워크로 제공하여 드론의 지능적 기능 요소에 대한 확장을 지

원한다. 또한, 인지 아키텍처가 요구하는 요소인 지식, 상황, 작

업 계획을 처리하는 에이전트와 그 처리 모델을 고수준으로 추

상화하는 방법을 제공한다. 이는 모델의 재사용성을 높이고 변
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경 용이성을 제공한다. 반면 확장성, 재사용성, 변경 용이성에 

대한 제공은 기능과 성능의 최적화와 상충 관계가 있고, 인간의 

뇌기능을 모방한 인지 아키텍처의 적용이 드론의 임무 자율화

에 합리적인가라는 문제에 대한 입증이 필요하다.

현재 본 논문에서 기술하는 프레임워크를 구현하고 소형 정

찰 드론의 운용 개념을 지식, 상황, 작업 계획에 대해 모델링 중

이다. 향후에는 구현한 결과물을  소형 정찰 드론  

HILS(Hardware-In-The-Loop System)의 환경에서 시뮬레이션

을 통해 AMAD 프레임워크의 자율 임무 수행 기능과 성능에 

대해 검증할 예정이다.
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백 경 훈 (Gyoung-hun Baek)

2002년 02월 : 한국과학기술원 기계공학과 (공학사)

2002년 01월 ~ 2016년 05월 : ㈜도담시스템스 수석연구원

2016년 09월 ~ 현재 : LIG넥스원 항공연구소 수석연구원

※ 관심분야 : 항공전자, 실시간 시뮬레이션

서 민 기 (Min-gi Seo)

2012년 02월 : 한국항공대학교 컴퓨터공학과 (공학사)

2011년 10월 ~ 현재 : LIG넥스원 항공연구소 선임연구원

※ 관심분야 : 항공전자, 내장형 소프트웨어


