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박 진 관 , 오 주 성*, 이 성 로**, 정 민 아°

Location Determination System for Transport Path Optimization 

of Block Transporter

Jin-gwan Park , Joo-Seong Oh
*
, Seong Ro Lee

**
, Min-A Jeong

°

요   약

조선 산업의 생산필드에서 블록트랜스포터의 운송경로를 최적화하지 않으면 많은 물류비용과 생산지연비용을 

유발시킨다. 이러한 블록트랜스포터의 운송경로를 최적화하기 위해서는 실시간으로 트랜스포터의 위치를 확인하는 

과정이 선행되어야 한다. 본 논문에서는 블록 트랜스포터의 위치를 측위하기 위해 모바일 RFID를 이용한 실시간 

위치측위 구현 방법을 제안하였다. 스마트폰에 탑재된 모바일 RFID 리더기를 사용하여 트랜스포터에 부착되어 있

는 모바일 RFID TAG를 인식한 후 트랜스포터의 이름 및 하중정보 등을 수신 받고, GPS 및 AP를 이용한 위치

측위 정보와 함께 서버로 전송한다. 서버로 전송된 정보를 통해 운송경로 최적화 및 운송경로를 실시간으로 수정

할 수 있다.
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ABSTRACT

Block Transporter should be optimized transportation path, otherwise it brings about lot of logistics costs and 

production delays. Block Transporter location must be checked in real time for optimization of transportation 

path. In this paper we implement real-time location determination using mobile RFID for location of Block 

Transporter. Mobile RFID reader mounted on a smartphone is recognize Mobile RFID Tag attached in the 

Transporter. Then, Smartphone is store information of every Transporter name and load and etc. Finally, 

Smartphone is transmit information(Mobile RFID Tag information, Transporter information, location determination 

information used AP and GPS) to the server. As a result, We can optimize or modify transportation path of 

Block Transporter in real-time using information transmitted to the server.
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Ⅰ. 서  론

조선 산업은 한국 경제에 큰 영향을 주는 중공업 

산업이다. 1990년대 이후 한국의 조선 산업은 글로벌 

순위에서 경쟁 우위를 점하고 있지만 일본, 서유럽 및 

중국 등과 무한 경쟁 시대에 직면해 있다
[1]. 

선박 및 해양구조물 건조 시 정해진 일정 계획에 

맞추어 생산 공정이 진행되어야 한다. 특히 트랜스포
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터를 효율적으로 운용하여 조선소 내의 대표적 물류

인 블록의 운송 시간을 단축하고 운송비용을 감소하

며 물류 흐름을 원활하게 하는 것이 중요하다. 트랜스

포터는 시속 4~8km로 운행하는 저속 이동차량으로서 

빌딩 4~5층 높이의 최대 1,000톤 블록을 이동시키는 

기능을 수행한다. 조선소에서는 트랜스포터 운용 담당

자의 경험 및 블록의 공정 단계와 우선순위를 바탕으

로 트랜스포터에 블록을 할당하여 운송 계획을 세우

고 있다. 그러나 현장에서 트랜스포터의 운송 상태 및 

경로 등을 정확하게 파악하는 것이 어려우며, 운송 경

로에 예상치 못한 장애물이 발생하거나 갑작스런 트

랜스포터의 고장으로 인해 다른 트랜스포터의 경로를 

막는 등 블록 운송 계획에 차질이 생기는 경우가 많아 

트랜스포터를 효율적으로 운용하는 것이 어려운 실정

이다
[2]. 그리고 블록 트랜스포터는 작업자에 의해 이

동되는데, 작업이 장기간 진행되는 동안 작업자가 직

접 블록의 위치를 파악하고 기록을 통해 관리하고 있

다. 이로 인해 장기간 동안 현장에 비치된 수많은 블

록에 대한 위치를 정확하게 파악하지 못하는 경우가 

많아 작업효율이 떨어지고 트랜스포터의 효과적인 이

동 제어가 어렵게 된다. 또한 이동 제어의 비효율은 

선박 제조의 전체 일정에 차질을 주기도 한다. 상기 

문제점을 개선하기 위해서는 블록 수송 트랜스포터의 

추적 관리가 작업자의 수기(手記) 보다는 추적 및 모

니터링이 가능한 RFID 기술이 효과적이다. 대형 조선

소일수록 트랜스포터의 보유 대수가 많아 효율적인 

제어 및 위치 관리가 필요하다
[1].

그러므로 본 논문에서는 고비용이 소모되고 생산 

일정에 큰 영향을 주는 블록 수송용 트랜스포터의 효

율적인 추적관리가 가능하도록 모바일 RFID 방식 중 

하나인 NFC(Near Field Communication)를 도입하여 

트랜스포터의 위치를 실시간으로 측위하여 조선소 작

업장 전체의 작업 흐름을 향상 하고자 한다. 트랜스포

터에 13.56MHz의 모바일 RFID 주파수대역을 이용

한 NFC TAG를 부착하고 스마트폰에 기본적으로 탑

재되어 있는 NFC 수신기를 이용하여 TAG에 저장된 

트랜스포터의 정보를 수집한다. 수집된 TAG 정보와 

함께 GPS와 AP(Access Point)를 이용한 위치측위 정

보를 스마트폰의 인터넷망을 통해 서버로 전송한다. 

Google Maps JavaScript API v3를 사용하여 트랜스

포터의 현재 위치 및 트랜스포터, 운전수의 정보를 마

커로 표시함으로서 서버에서 실시간으로 확인 가능하

도록 하였다.

이와 같이 트랜스포터의 위치 및 운전수의 정보를 

실시간으로 파악가능 하기 때문에 선박 블록 이동을 

위한 효율적인 배차와 운송경로 최적화를 가능하게 

하여 조선 산업 전체 공정에 대한 관리를 강화할 수 

있다.

Ⅱ. 관련 연구 및 개발 동향

조선소에서 운용되는 블록 트랜스포터의 운송경로

를 설정하는 다양한 방법에 대해서 알아본다. 그리고 

조선소에서 사용되고 있는 RFID기술 동향과 모바일 

RFID에 대해서 알아본다.

2.1 트랜스포터의 최적 블록 운송 계획 절차

트랜스포터의 블록 운송 계획을 세우기 위해, 비슷

한 중량을 가진 블록들을 그룹으로 묶어 각 그룹마다 

한 종류의 트랜스포터로 운송하도록 가정하였다. 그리

고 각 그룹에서 최단 거리에 있는 블록들을 순서대로 

운송시키는 휴리스틱 알고리즘을 적용하는 방법이 있

다
[3].

복수 트랜스포터의 공주행 거리 최소화를 고려한 

블록 운반 계획 문제를 최적화 문제로 정식화 하였고, 

개미 알고리즘과 유전 알고리즘을 적용하여 최적 해

를 구하는 방법이 있다
[4].

사용자의 편의성을 고려한 완성도 있는 최적 블록 

운송 경로 계획 시스템을 개발하였으며, 트랜스포터의 

교차 주행 여부를 고려하여 계산 시간을 단축시키기 

위한 특화된 알고리즘을 구현하는 방법이 있다
[5].

AGV(Automated Guided Vehicle)의 최단 경로를 

계산하기 위해 각 노드의 위치와 요청 받은 작업장까

지의 직선거리를 평가 함수로 하는 A* 알고리즘을 사

용하였으며, AGV의 속도를 고려하여 AGV간의 충돌

을 예측하고 회피하는 방법이 있다
[6]

.

생산 공장의 생산품의 이동 경로를 고려하여 기계

들을 최적 배치하는 연구를 수행하였다. 격자눈금 위

에 모든 기계들을 배치하고 각 기계의 출구에서 다음 

기계로의 입구 방향으로 격자 눈금을 진행시키면서 

최단 경로를 계산하는 방법이 있다
[7].

자동 청소 로봇의 기하학적 형상과 초기 위치, 환경 

변화 등을 감지하여 이동 경로를 계산하는 연구를 수

행하였다. 청소 로봇의 이동 패턴을 몇 가지로 정의하

여 주어진 면적을 모두 지나도록 이동 경로를 계산하

는 방법이 있다
[8].

출발지와 도착지를 일대일 연결하여 최단 경로를 

계산할 수 있는 A* 알고리즘을 적용하였으며, 조선소

의 운송 경로가 격자형에 가깝다는 점을 착안하여 격

자형 거리 추정에 적합한 맨해튼 (Manhattan)방식을 

www.dbpia.co.kr



논문 / 블록트랜스포터 운송경로 최적화를 위한 위치 측위 시스템

591

A* 알고리즘의 거리 추정에 적용하는 방법이 있다[2].

2.2 조선소에서 활용되는 RFID 기술

조선 생산 현장에서의 대표적인 생산관리정보기술 

분야는 다음과 같다:

- 통합 자원 관리 시스템

- 통합 물류 관리 시스템

- 통합 생산 계획/관리/분석 시스템

- Shop별 Digital Manufacturing 시스템

- 생산 현장 실시간 정보 공유 체계

- PDA를 이용한 생산 정보 관리

조선 정보기술 발전방향의 한 부분으로 유비쿼터스 

컴퓨팅 기술을 제시하면서, 유비쿼터스 컴퓨팅 기술의 

확산에 따라 조선 생산 분야에서도 공정현황 관리, 제

품정보 흐름 관리, 블록이동 관리, 생산실적관리 등에 

대한 실시간 작업이 이루어질 것이다. 즉 RFID, 센서, 

유무선 및 광대역 통신 기술의 상용화에 따라 그전에 

기술적으로 해결되지 않던 물류 및 생산관리 분야의 

현안이 해결될 수 있을 것이다
[9].

RFID를 이용하여 트랜스포터의 위치를 측위하는 

방법도 논의 되고 있다. GPS와 바닥에 매설된 RFID

를 이용하여 GPS로 수신이 되지 않는 상황에서는 

RFID 태그를 인식하여 위치를 계속적으로 추적하는 

시스템이다. 바닥에 매설한 RFID 태그는 수동형으로 

밧데리 교환을 위한 유지보수가 필요하지 않으며, 고

이득의 RFID 안테나 개발을 통해 인식거리를 대폭 향

상시킨다. 그러나 RFID에서 GPS로 위치추적이 변경

될 때, RFID 매설태그의 인식거리의 한계 때문에 TP

의 위치가 다소 불안정하게 표시되는 경우가 있다
[10].

2.3 모바일 RFID
RFID리더의 휴대폰 장착에 대한 실효성이나 활용

성은 무척 다양하다고 말할 수 있다. 현재의 휴대폰이 

사용자와 사용자간, 사용자와 사업자간의 정보교환이

라고 한다면 모바일 RFID는 사용자와 사물과의 정보

교환까지 가능하게 하는 것이며, 이를 위한 가장 효율

적인 통신수단이 바로 모바일 RFID이다. 이와 같이 

모바일 RFID기술은 단순히 RFID 리더에 이동성을 

부여한 기술이 아니다. 일정 구역내에 산재되어있는 

태그들을 이동하면서 인식할 수 있는 헨드헬드형 리

더와는 구별되며, 구역이나 배치에 구애받지 않고 어

디서든 실생활에 밀접하게 관련되어있는 물품태그들

을 인식하고 곧바로 모바일네트워크를 사용하여 인식

된 정보를 가공, 활용할 수 있도록 하는 것이 모바일 

RFID 기술이다
[11]. 

 모바일 RFID 기술은 RFID 통신에서 이용하는 주

파수 대역의 특성에 따라 서로 다른 활용 방식으로 구

현될 수 있다. 예를 들어, 유럽 및 미국에서는 

13.56MHz 대역의 근거리 RFID 통신을 이용하여 모

바일 RFID 단말 간 통신 및 모바일 지급 결제(Mobile 

Payment)를 응용 영역으로 삼고 있다
[12]. 또한 일본에

서는 315MHz와 2.45GHz 두 가지 주파수 대역을 활

용하여, 쇼핑몰 등의 일정 구역 안에서의 위치 파악 

및 주변 상품 정보를 제공하는 모바일 RFID 응용을 

구현한 바 있다. 우리나라는 모바일 RFID 단말의 다

양한 활용 및 사업적 특성을 고려하여, 데이터 전송속

도 및 인식거리에서 장점을 갖는 900MHz 대역 RFID 

통신을 활용한 모바일 RFID 기술 개발 및 서비스 모

델을 채택하고 있다
[13]. 표 1은 13.56MHz NFC 방식

과 900MHz 모바일 RFID 방식에 대한 대표적인 차이

점을 간략히 정리하고 있다
[14].

본 논문에서는 13.56MHz 대역을 사용하는 NFC 

TAG와 스마트폰에 탑재되어 있는 NFC 리더기를 사

용하여 시스템을 구현 하였다.

주파수 대역 13.56MHz 900MHz(UHF)

인식거리
- 10cm

(근거리 통신)

- 1m

(출력 조절을 통한 

인식거리 조정)

특성
- 단말 기기간 

양방향 통신 가능

- 기존 UHF 태그 

호환 활용 가능

- 다수의 태그를 

동시에 인식 가능

응용 서비스 모바일 지불 결제 제품 정보제공

표 1. 모바일 RFID 기술의 주파수 대역별 차이점
Table 1. Differences between frequency bands of Mobile 
RFID

Ⅲ. 트랜스포터 위치 측위 시스템 설계 및 구현

블록 트랜스포터의 운송 경로 최적화하기 위한 제

반 사항인 트랜스포터 위치 측위 알고리즘에 대해서 

살펴본다. 그리고 제안한 시스템 구현 환경 및 구성 

방법, 실험 결과에 대해서 알아본다.

3.1 시스템 구현 환경

본 논문에서 제안하는 시스템을 구현하기 위한 제

원은 표 2와 같다.

스마트폰에 기본적으로 탑재되어 있는 NFC 리더

기를 사용하여 NFC TAG를 인식한다. NFC TAG는 

내부에 888byte를 기록할 수 있는 NXP NTAG(TCB)
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Computer

cpu : i7 - 2630qm

memory : 4Gb

OS : Windows 7(x86)

Server
Apache, PHP, Mysql, HTML5, Google 

Maps JavaScript API v3

Device

Model : LG G2(Smart phone)

cpu : 2.26Ghz Quad core

memory : 2Gb

Connectivity : Wi-fi 802.11 a,b,g,n ac / 

NFC

OS : Android (4.2.2)

Mobile 

RFID TAG

Chip : NXP NTAG(TCB)

Frequency : 13.56 MHz

Range : 0-1cm

표 2. 시스템 구현환경
Table 2. System implementation environment

그림 1. 시스템 알고리즘 
Fig. 1. System Algorithm

를 사용하였다. 서버는 Winow7 운영체제를 기반으로 

Port 88을 이용하여 스마트폰과 서버간의 통신을 지

원하였다. HTML5과 Mysql, Google Maps 

JavaScript API v3를 사용하여 서버에서 트랜스포터

의 위치를 실시간으로 구글지도를 통해 확인 할 수 있

도록 하였다.

3.2 블록 트랜스포터 위치 측위 알고리즘

본 논문에서는, 블록 트랜스포터의 위치를 실시간

으로 측위하기 위해 안드로이드기반 스마트폰, 

13.56MHz 대역의 RFID TAG와, GPS, Wi-Fi, 

AP(Access Point)를 사용한다. 그림 1은 본 논문에서 

제안하는 시스템의  개괄적인 알고리즘이다.

3.2.1 모바일 RFID TAG 인식

NFC TAG 인식 가능 범위가 0cm~1cm 반경이기 

때문에 트랜스포터의 운전석에 TAG를 부착한다. 부

착된 TAG에는 트랜스포터의 이름, 하중, 블록 적재 

속도 및 하역 속도등의 정보가 기록되어 있다. 안드로

이드 기반의 스마트폰에 내장되어 있는 NFC 리더기

를 통해 반경내에 있는 NFC TAG의 정보를 수신한

다. 만약 인식 가능 범위 내에 NFC TAG가 존재하여 

TAG 정보를 수신했을 경우 스마트폰을 이용한 위치

측위를 시작한다.

3.2.2 GPS 및 AP를 이용한 위치측위

GPS 신호를 수신할 수 있는 실외의 경우 GPS를 

이용하여 위도와 경도 좌표값을 획득한다. 하지만 블

록이 조립되고 장비들이 보관되는 블록 공장의 경우 

GPS 신호를 수신할 수 없거나 신호가 약하기 때문에 

정확한 위치를 측위 할 수 없다. 이러한 문제점을 해

결하기 위해 실내 내부에 설치된 AP를 이용한다. 실

내에 설치된 AP의 mac주소와 이름을 서버 DB에 미

리 저장되어 있어야 한다. 스마트폰에 수신된 AP들의 

mac주소 중 서버DB에 등록 되어 있는 AP 중에서 가

장 가까운 AP를 선택하여 서버DB에 저장된 위치를 

트랜스포터의 현재 위치로 상정한다. AP와 트랜스포

터의 거리는 각각의 AP에서 발산되는 비콘 신호 중 

RSSI(Received Signal Strength Indication)를 friis 공

식에 적용하여 신호세기를 거리(m)로 환산하여 구한

다. 식 (1)은 신호세기(rssi)를 거리로 환산하는 friis공

식이다.

  


 (1)

식 (1)의 Friis의 공식은 자유 공간에서의 경로 손

실을 구하는 것이며, 여기서 λ 는 전파의 파장을 나타

내며 거리 d 와 동일한 단위를 사용한다. 식 (1)을 두 

지점 사이의 거리 d에 대해 나타내면 식 (2)와 같다.

 


∙







∙




(2)

c는 전파속도이며, f는 주파수, L은 이동개체가 송

신한 신호의 전송 손실(RSSI)이다. 예를 들어, 2.4Ghz 

대역을 사용하는 AP와 RSSI가 60dB이고 전파속도가 

× 라면, 현재 위치와 AP 두 지점 사

이의 거리 d를 구할 수 있다[15].
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그림 2. AP의 위도와 경도값 추출
Fig. 2. Obtained the latitude and longitude values of AP

그림 3. 트랜스포터 위치 정보 테이블
Fig 3. Table of transporter location information

트랜스포터가 조선소 야드에서 운용되는 경우 정확

한 위치가 요구된다. 하지만 블록 공장내부에서는 트

랜스포터가 그곳에 위치하고 있다는 정보만 있으면 

되기 때문에 AP와 트랜스포터 사이의 거리만을 고려

한 위치측위 방법을 택하였다.

 

3.2.3 웹서버 및 구글지도를 통한 위치 확인

수신된 GPS의 위도와 경도, AP의 위치 정보와 

NFC TAG 정보 및 운전자의 휴대폰 번호를 서버로 

전송한다. 서버는 APM(Apache + PHP + Mysql)을 

사용하여 웹서버로 구현한다. 스마트폰을 이용하여 서

버 DB에 데이터를 저장 하는데 있어서, 안드로이드는 

Mysql에 직접 연결할 수 없기 때문에 PHP로 작성된 

쿼리문을 통해 DB에 저장 된다. Google Maps 

JavaScript API v3를 사용하여 DB에 저장된 위도와 

경도를 참조한 후 트랜스포터의 현재 위치를 마커로 

표시한다. Google Maps JavaScript API v3는 

HTML5을 사용하여 구현한다
[16]. 만약, GPS 신호를 

수신할 수 없거나, AP와 트랜스포터 사이의 거리가 

지정 해놓은 일정 거리 이하면 GPS의 위도와 경도값

을 배제하고, AP 위치 정보값을 Google Maps 

JavaScript API v3에 적용한다. AP 위치 정보값은 구

글 지도를 이용하여 AP가 설치된 장소의 위도와 경도

값을 추출하여 서버 DB의 AP 테이블에 저장한다. 그

림 2는 구글지도를 이용하여 AP가 위치한 곳의 위도

와 경도값을 추출하는 과정이다.

AP와 트랜스포터의 거리가 일정거리 이상 멀어지

면, 다시 GPS의 위도와 경도값을 참조하여 위치를 마

커로 표시한다. 

이러한 일련의 과정을 거치는 도중 스마트폰이 

NFC TAG를 인식하지 못하면 어플리케이션은 자동 

종료된다. 만약 운전수가 작업 후 어플리케이션을 종

료 하지 않았을 경우, 스마트폰의 위치가 트랜스포터

의 위치로 인식되는 불상사가 발생될 수 있기 때문에, 

NFC TAG를 인식하였을때만 어플리케이션이 구동되

도록 하였다.

3.3 시스템 구현

본 논문에서 제안하는 시스템을 구현하기 위해서는 

웹서버, 스마트폰, NFC TAG, GPS, AP 및 AP 좌표

값이 필요하다.

웹서버가 구축되어 있고 트랜스포터를 운용하는 운

전수의 스마트폰에 해당 어플리케이션이 설치되있다

는 것을 가정 한다. 트랜스포터 운전석에 트랜스포터

의 정보를 저장한 NFC TAG를 부착한다. 운전수는 

어플리케이션이 설치된 스마트폰을 NFC TAG에 태

깅하면 어플리케이션이 자동으로 실행 되며, 운전수의 

전화번호 및 NFC TAG에 저장된 정보, GPS 수신 정

보, AP 수신 정보를 수집하게 된다. GPS 및 AP의 정

보가 수집되면 데이터를 서버로 전송한다. 서버로 전

송하는 간격은 GPS의 위도와 경도값이 변화 할 때 서

버로 전송하거나, AP와 트랜스포터 사이의 거리가 

20m 이하일 경우 서버로 데이터를 전송하게 된다. 그

리고 스마트폰이 NFC TAG의 인식거리에서 벗어나

거나 인식을 하지 못하면 어플리케이션이 자동 종료

된다.

3.3.1 웹서버 구현

웹서버는 APM을 사용하여 구축하고, 구축된 웹서

버의 DB는 트랜스포터의 위치 측위한 데이터가 저장

되는 테이블과 AP의 mac주소와 ssid(service set 

identifier) 및 구글지도에서 추출한 위도와 경도가 저

장되어 있다.

그림 3은 트랜스포터의 위치 정보 및 트랜스포터를 

운용하는 운전수의 휴대폰 번호가 저장되는 DB 테이

블이다.

transporter 필드에는 트랜스포터 식별 번호 및 

NFC TAG ID를 저장한다. phonenumber는 TAG를 

인식한 스마트폰의 전화번호를 저장하고, latitude와 

longitude는 현재 스마트폰의 GPS 좌표값인 위도와 
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그림 6. 건물 외부에서 위치 측위
Fig. 6. Location determination at outside the building

그림 7. 건물 내부에서 위치 측위
Fig. 7. Location determination at inside the building

그림 5. 어플리케이션 구동 화면
Fig. 5. Operating application image

경도를 저장하게 된다. 그리고 time은 스마트폰이 데

이터를 전송한 시점의 시각을 반환하여 저장하고, 

APMacAddress는 수신받은 AP 비콘신호 중에서 가

장 거리가 가까운 AP의 mac주소를 저장한다. 마지막

으로 speed는 GPS를 사용하여 현재 트랜스포터의 속

도를 계산하여 저장하게 된다.

그리고 수신되는 AP들 중에서 서버에 등록된 mac 

주소와 비교를 하여 상관없는 AP 비콘신호를 배제하

기 위해서 AP 정보를 저장해놓은 테이블을 만들어 놓

아야 한다. 그림 4는 실험을 진행 할 건물 내부에 설

치된 AP들의 정보를 DB로 구축해놓은 것이다.

macid는 AP의 mac주소를 저장하고, location은 

AP가 설치된 위치의 건물 및 건물 내부의 위치를 관

리자가 알아 볼 수 있도록 명시하고, ssid는 AP의 이

름을 저장하게 된다. latitude와 longitude는 구글지도

를 통해 AP가 위치한곳의 위도와 경도값을 추출한 값

을 저장한다.

그림 4. AP 위치 정보 테이블
Fig 4. Table of AP location information

3.3.2 스마트폰 어플리케이션 구현

안드로이드 기반 스마트폰으로 어플리케이션을 구

성하였다. 사용자 정보는 운전수의 전화번호, 트랜스

포터 정보는 NFC TAG ID와 TAG에 저장되어 있는 

트랜스포터 정보를 출력한다. 위도와 경도 및 속도, 

위치는 GPS를 수신하여 표시하고, AP 정보는 수신되

고 있는 AP 비콘 신호를 수집하여 각각의 mac주소를 

서버의 AP 테이블에 저장된 mac주소와 비교하여 일

치하는 mac주소를 필터링하고, 필터링된 AP에서 수

신신호세기(RSSI)가 가장 강한 AP의 정보를 출력한

다. 그림 5는 NFC TAG에 스마트폰을 태깅 했을 때 

어플리케이션의 구동 화면이다.

그림 5의 데이터는 모두 서버로 전송된다.

3.4 시스템 검증

본 논문에서 제안한 시스템을 검증하기 위해서 목

포대학교 대외협력관 건물의 내․외부를 통해 실험을 

진행하였다. 건물 외부는 조선소 야드로 가정하고, 건

물 내부는 블록 공장으로 가정하였다. 스마트폰에 

NFC TAG를 부착하고 건물 외부에서 내부로 이동하

는 과정에서 위치측위가 연속적으로 이루어지는가를 

실험하였다.

그림 6과 7은 HTML5로 구현된 구글지도를 이용

하고, 서버 DB에 저장된 데이터를 참조하여 현재위치

를 마커로 표시한 것이다. 그림 6은 건물 외부에서 

GPS 및 AP 신호를 수신하여 위치를 측위한 화면이

다. 건물 외부에서는 AP와의 거리가 20m 이상 떨어

진 곳에서 GPS를 수신 받았다.

그림 7은 건물 외부에서 건물 내부로 이동하는 도

중 AP와 스마트폰의 거리가 20m 이하일 경우 서버에 
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저장된 AP의 위도와 경도 좌표를 참조하여 마커를 표

시한 것이다.

트랜스포터의 경우에도 외부에서는 GPS를 사용하

여 위치를 측위하고, 블록 공장 내부에 위치할 경우 

공장 내부에 설치된 AP의 위도와 경도값을 참조하여 

위치가 측위 가능함을 실험결과를 통해 증명 하였다.

Ⅳ. 결  론

대부분 조선 현장에서의 블록 이동은 트랜스포터를 

이용하고 있으며, 작업자에 의해 블록의 위치와 트랜

스포터의 이동 관리가 이루어지고 있다. 그러나 장기

간의 조립 작업이 이루어지는 동안 블록의 위치와 다

수의 트랜스포터 이동 관리가 효율적으로 이루어지지 

못하여 낮은 작업 효율을 야기하기 때문에 선박 제조

의 전체 일정에 차질을 주게 된다 그러므로 선박 블록 

이동을 위한 효율적인 트랜스포터 배차를 가능하도록 

본 논문에서는 모바일 RFID를 도입하는 방향을 제시

하였다. 기존에 사용하는 스마트폰과 저렴한 비용의 

NFC TAG를 트랜스포터에 부착하는 방식이기 때문

에 추가적인 인프라를 구축할 필요가 없고, 트랜스포

터의 이동궤적을 서버에서 확인 가능하기 때문에 운

송경로를 실시간으로 재조정 할 수 있다. 이렇듯 트랜

스포터의 운송경로를 실시간으로 최적화 할 수 있기 

때문에 조선소 작업장 전체의 작업 흐름을 향상시킬 

수 있을 것으로 사료된다.

추후 연구 과제로는 트랜스포터 뿐만이 아닌 트랜

스포터에 적재되는 블록의 정보를 수신하여 서버로 

전송하는 시스템 개발이 필요하다.
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