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노지 자율예찰 기술 개발은 병해충 조기 탐지 시스템, 방제 빅데이터 통합 및 

서비스, 스마트 방제를 위한 플랫폼 표준, 농장 작물 모니터링 자율 농업 

기계 등 4가지의 기술로 구성되며 기술 간의 유기적인 융합을 통해 실제 

과수원 환경에서 필요로 하는 병해충 모니터링 자율화 기술을 개발할 예정

이다.

•  ��병해충 조기 탐지 시스템 기술은 기존의 연구실에서만 측정가능한 대형  

광측정 시스템을 소형화하여 노지농업 자율주행 기계에 탑재가 가능한  

측정 모듈을 개발하는 것으로, 분리형 광측정 시스템을 적용하여 통합제어 

시스템을 구축하는 것을 목표로 한다.

•  ��방제 빅데이터 통합 및 서비스 기술은 다양한 방제 관련 데이터 확보 및  

연계 융합으로 노지 과수 환경의 정보를 빅데이터화하고, 이를 통해  

지능형 과수 모니터링 및 방제 처방을 지원할 수 있는 시스템 개발을  

목표로 한다.

•  ��스마트 방제를 위한 플랫폼 표준 기술은 현재 스마트 팜의 보편적 활용 

형태인 시설원예, 축사, 노지 및 과수 환경에 적합한 엣지클라우드 기반의 

스마트 방제 플랫폼 표준을 제안하고, 해당 분야를 선도하는 데이터 인터

페이스 및 프로토콜 표준을 개발하여 기술확산 하는 것을 목표로 한다.

•  ��농장 작물 모니터링 자율 농업기계 기술은 병해충 탐지기를 탑재한 수소 

연료전지 기반의 주행 플랫폼을 개발하는 것으로, 주행가능영역 식별  

및 정밀 경로 추종 제어 기술이 적용된 자율작업 시스템 개발을 통해, 주/

야간 자율작업을 수행하는 것을 목표로 한다.

main news

(융합연구단) 빅데이터 기반 
친환경 노지 과수용(사과 중심) 
자율 예찰 시스템 및 방제 플랫폼 개발

1

담당 연구원    이근호  042-868-7161, 유승진  042-868-7063
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빅데이터 기반 친환경 노지 과수용(사과중심)
자율 예찰 시스템 및 방제 플랫폼 개발

2023. 07. 01. ~
2026. 06. 30.(3년)

농업인구의 감소와 고령화로 

노동력이 절대적으로 부족한 상황이며, 

농기계 운용 위험에 노출된 상황이다. 

또한, 지속된 지구온난화로 인해 

기후 변화에 따른 

잠재적 위험 병해충의 발생이 증가하고, 

최근에 발생한 빈대 확산 문제와 같이, 

유입세계화*개방화 등에 의한 수입국 다변화, 

수입국 품목의 증가 등으로 왜래 병해충의 

유입 및 정착이 증가하고 있다. 

이러한 세계적 환경위기 해결책으로 

노지의 돌발*외래 병해충 상시 모니터링 

자율화 기술이 필요하다.

과제명

기간

주요내용

병충해 조기 탐지

오픈형 스마트 방제
빅데이터 플랫폼

노지 농업용
자율작업 기계

병충해 조기 탐지
시스템

스마트 방제를 위한
플랫폼 표준

농장 작물 모니터링
자율 농업기계

방제 빅데이터 통합 및
서비스 기술
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제 1과제   �(클러치) 600 마력급 무인복합형전투회전익기용 

클러치 설계 원천기술 확보

제 2과제   �(경량기어) 1,000 hp 급 항공용 경량기어 림/웹/

샤프트 형상 및 구조 최적화 원천 기술 확보

제 3과제   �(경량하우징) 2개 Fan 및 1개 Pusher 운용을 위한 

1,000 hp 급 항공용 경량 기어박스 하우징 설계 

원천기술 개발

제 4과제   �(고속베어링) 항공용 고속 기어박스 베어링 선정/

해석 기술 연구 및 적용 프로세스 최적화

•  ��차세대 회전익기 및 무인복합전투회전익기 등에 적용 가능한 

   동력전달장치의 고속, 경량화 핵심부품 클러치, 기어트레인, 하우징, 베어링 원천기술 확보

•  ��2040년까지 전력화기 목적인 고기동 회전익기의 핵심원천기술 확보를 위한 

   로드맵에 따라 항공용 동력전달장치에서 필요한 기계요소부품의 국산화, 

   설계 기술의 내재화를 목적으로 기술개발 추진중 임

main news

(국방특화연구실)
차세대 회전익기 동력전달장치용 
핵심부품 개발

2

1918

핵심부품
원천기술

개발기반 확보

항공용 
클러치

경량
기어

경량
하우징

고속
베어링

RT-1 RT-2

RT-3 RT-4

항공용 클러치 설계 기술 기어 경량화 기술

 항공용 클러치 설계 기술
     - 회전익기 적용 시스템 설계기술

     - 클러치 작동 시스템 설계기술

 평행축 기어, 베벨기어 경량화 연구
     - Hybrid Dynamic 해석모델 개발

     - 림/웹/샤프트 형상 최적화

     - 준정적/공진 시험

     - 형상 및 구조 보완 연구

고속 베어링 원천 기술

 고속 베어링 기술
     - 30,000rpm 이상에서 

       신뢰성 보장

 전용화 수정 베어링 기술
     - 내륜 또는 외륜 제거형 베어린

     - 최적설계, 제작 및 시험평가 원천 기술

 항공용 마찰재 원천기술
     - 건식/습식 마찰재 원천기술 확보

경량 하우징 설계 기술

 경량소재 적용 설계 및 제작
     - 경량화 소재 젹용 설계(Mg, Al)

     - 금속 3D 프린팅 공정설계

 최적 구조설계
     - 기어박스 하우징 통합해석

     - 제작성 고여 위상 최적설계

•  ��회전익기는 산악지역이 많은 국내 지형 환경에서 이착륙 지역과 

지형에 큰 제한을 받지 않으면서 수직 이 · 착륙이 가능하여 고속/

장거리 성능을 구현할 수 있는 차세대 기동 헬기 등 복합형 회전

익기 확보에 기여 가능

•  ��회전익기용 동력전달장치의 독자 개발에 필요한 핵심기술 확보는 

전력화 이후에 원활한 군수지원이 가능함으로써 운용유지비의 

절감 및 군 운용능력 증강에 기여

담당 연구원    김수철  042-868-7918, 손종현  042-868-7994, 한정우  042-868-7432
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main news

산업용 모바일 작업기계
자율화 기반기술 개발

3

2120

main news

육-공 자율협력 
지상 무인이동체 개발

4

•  �한 개체의 단일 동작 대신 여러 개체가 협력하여 해결하는 

무인이동체 기술인 ‘자율협력 기술’을 개발. 자율 협력 기술은 

최소한의 자원을  활용하여 최대한의 작업효율을 획득할 수 

있는 원천 기술

•  �험지 자율주행이 가능한 오프로드 지상 무인이동체 개발.  

자율협력을 위한 UAV 2대의 착륙, 탑재, 고박, 충전이  

가능한 플랫폼. UAV와 협력하여 정찰, 통신 등 다양한  

임무 수행 가능

•  ��UAV-UGV 연계 전주기 배송자율화 가능한 자율협력 배송용 

무인이동체 개발. 착륙한 UAV에서 배송모듈을 자율 인계 

받아 최종 목적지까지 배송하는 육상 무인이동체 기술 개발. 

영상 기반 배송모듈 탈착, 자동정렬 기능을 가지는 고신뢰성 

체결 메커니즘, 학습기반 도심자율 주행 기술 구현.

•  �2023년 드론쇼코리아, 무인이동체 산업엑스포 전시

•  �2024년 1월 CES 전시 예정

(상)자율협력형 무인이동체

(하)UAV 지원 및 험지 자율주행용 무인이동체

협력형(좌), 전고가변형(우) 

육-공 자율협력 배송용 무인이동체

핵심 기술 1    흙먼지, 진흙 등 오프로드 환경 대응 가능한 센서 보호 및 세척 모듈 개발

핵심 기술 2    강설/강우/분진에 대한 카메라/라이다 센서 신호 보정 기술 개발

핵심 기술 3    진동에 강인한 야지 주행가능영역 추정 기술 개발

오프로드 자율주행 시 

환경인식과 관련하여 발생하는

극한환경 센서 감지 문제, 

먼지/악천후 시 센서신호 왜곡 문제, 

비정형 환경 주행가능영역 

인식 오류 문제 해결

•  ��센서 보호 및 세척 모듈 오염 회복률 88%, 센서 노이즈 제거 정확도 85%, 야지 주행가능

영역 추정 정확도 86% 달성

•  ��SCI 6건 등 국내외 논문 16건 게재, 국내특허 6건 출원

•  ��해당 기술은 건설기계, 농기계, 국방분야 무인자율화 과제로 확장 적용될 예정이며, 한국

타이어에 센서융합 관련 기술, ㈜공간정보에 라이다 기반 실시간 매핑 기술 등 1.5억의 

기술이전 완료

(상) 극한환경 대응 센서 보호 및 세척 모듈

(하) 라이다 강설 노이즈 신호 제거 알고리즘 축소 광산 환경 주행가능영역 추정 및 자율주행 제어 시험

담당 연구원    

차무현  042-868-7927, 이한민  042-868-7812

담당 연구원    

김민극  042-868-7835, 김지철  042-868-7473


