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(57)  약

본   트워크에  어드 스 맵   양  라우   동 에  것 , 보다 

게는 라우  블  크  게 ,   드  질 가 가능  , 처리과 도

간단히  수 는 양  라우   동 에  것 다.

본   드  계층  어도  상  루어진  트워크에  어드 스 맵   양

라우   동 에 어 , 상  각  드  아 에 는 16진수  는 고  8

트 크  어드 스 맵  생 는  1단계; 상  각  드가 웃 드들  시지  수신 아 링크

수신감도가 가  게 측    드  상  드  택 는  2단계; 상  각  드는 어도

 상   드   어드 스 맵  변 거   새 운  드  어드 스 맵  

 어드 스 맵  갱신 고, 택  상  상  드  갱신  상  어드 스 맵  는  3단계;  상

 상  드는 상  드  스 드  갱신  어드 스 맵  고, 상  스 드는  컴퓨

 어드 스 맵  는  4단계에 술  특징  다.

  도 - 도3
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특허청  

청  1 

 드  계층  어도  상  루어진  트워크에  어드 스 맵   양  라우

 동 에 어 ,

상  각  드  아 에 는 16진수  는 고  8 트 크  어드 스 맵  생 는 

1단계;

상  각  드가 웃 드들  시지  수신 아 링크  수신감도가 가  게 측   

드  상  드  택 는  2단계;

상  각  드는 어도  상   드   어드 스 맵  변 거   새 운 

드  어드 스 맵   어드 스 맵  갱신 고, 택  상  상  드  갱신  상  어드 스

맵  는  3단계; 

상  상  드는 상  드  스 드  갱신  어드 스 맵  고, 상  스 드는  컴퓨

 어드 스 맵  는  4단계

 포 는  트워크에  어드 스 맵   양  라우   동 .

청  2 

 1 에 어 ,

상   3단계  상  드  는 어드 스 맵  상   상   드  수신  어드 스 맵과

상  각  드에  어드 스 맵  비트 OR연산 여 생  어드 스 맵  는  트워크에

어드 스 맵   양  라우   동 .

청  3 

삭

청  4 

 2 에 어 , 상   3단계에  각  드는 어도  상   드  어드 스 맵  

간격  ,

상  각  드는 타  스탬  수신  시각  고, 럽트 생 시  드에  타  틱

가시키는 단계;

상  타  틱   값에 도달  지 상   상   드  어드 스 맵   

어드 스 맵   당  드  어드 스 맵  갱신 고, 상  타  틱   값에 도달  지

상   상   드  어드 스 맵  지 않  상   상   드  어드 스 맵

 삭 여 당  드  어드 스 맵  갱신 는 단계; 

상  각  드   타  틱  값  고, 갱신  상  어드 스 맵  상  상  드  

는 단계

 포 는  트워크에  어드 스 맵   양  라우   동 .

청  5 

 4 에 어 ,

상   상   드는 수집   상  드  는 것  포 는  트워크에  어드

스 맵   양  라우   동 .

청  6 

어도  상   드  계층  루어진  트워크에  어드 스 맵   양  라우
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 동 에 어 ,

 컴퓨 가   드  특  동  수    상   트워크  상  드  

스 드  질  는  1단계;

상  스 드는 상    드  어드 스 맵  생 고, 생  어드 스 맵과 비트 AND연산

통   드  검색 는  2단계; 

검색  상   드가 상  질  수 는  3단계

 포 는  트워크에  어드 스 맵   양  라우   동 .

청  7 

 6 에 어 ,

상   2단계는 어도  상   드  검색 는  트워크에  어드 스 맵   양  라

우   동 .

  

 상  

     

         는 술  그 야  래 술

본   트워크에  어드 스 맵   양  라우   동 에  것 , 보다<11>

게는 라우  블  크  게 ,   드  질 가 가능  , 처리과

도 간단히  수 는 양  라우   동 에  것 다.

 트워크는 각  에  수집  보   수집  수 도   트워크 , 에 <12>

트워크는 직  근  어 운 지역  사 동  감시  는  찰 시스 에 사 어 보  수집

능만   , 근에는  경  감시  어 능  수 는 지능  통 시스 , 생산공  

동 어,  상태 원격감지, 지능  빌  내  경 어 등  어  드가 특  동  

도  질  보낼 수 어야 , 러  야에  사 는  드들  주   리에  운

 에, 리  사   여야 다.

그러 , 래  양  라우  알고리   드들  연결상태   는  드 수에 라<13>

라우  블  크 가 비  커지  에  리  사 는  트워크에 는 지

못 고,  량  리  사  에 각각  드들  RF신  가 아   달

 는 여러 드들  경 게 어, 경 는 드들  수가 많 수  경    라우

블  커지게 다.

라 ,  트워크  라우  알고리  간단 도  리  사 고, 신뢰  아야 , <14>

 리  사  에  크  라우  블  지 야 는 것  실히 고 다.

         루고  는 술  과

라 , 본  래 술   결   것 ,  크  고  라우  블에 어드 스<15>

맵  사 , 리  량  는   다.

또 ,   드  특  동  도  질  보내는 다   다.<16>

       

본   각  드  아 에 는 16진수  는 고  8 트 크  어드 스 맵<17>

생 는  1단계; 상  각  드가 웃 드들  시지  수신 아 링크  수신감도가 가  게

측    드  상  드  택 는  2단계; 상  각  드는 어도  상   

드   어드 스 맵  변 거   새 운  드  어드 스 맵   어드 스 맵
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 갱신 고, 택  상  상  드  갱신  상  어드 스 맵  는  3단계;  상  상  드는 

상  드  스 드  갱신  어드 스 맵  고, 상  스 드는  컴퓨  어드 스 맵

는  4단계  포 는  트워크에  어드 스 맵   양  라우   동 에

 달 다.

본  다    컴퓨 가   드  특  동  수    상   트워<18>

크  상  드  스 드  질  는  1단계; 상  스 드는 상    드  어

드 스 맵  생 고, 생  어드 스 맵과 비트 AND연산  통   드  검색 는  2단계;  검색

상   드가 상  질  수 는  3단계  포 는  트워크에  어드 스 맵   양

라우   동 에  달 다.

 첨  도  참 여 본  람직  실시  상 히  다. 에 앞 , 본  <19>

청 에 사  어  단어는 통상 거  사  미   어 는 아니 , 는 그

신   가      어  개  게  수 다는 원칙에 각 여

본  술  사상에 는 미  개  어야만 다.

라 , 본 에 재  실시  도 에 도시   본  가  람직   실시 에 과  뿐<20>

고 본  술  사상   변 는 것  아니므 , 본 원시 에 어  들  체  수 는 다양

 균등 과 변 들   수  여야 다.

도 1  본  실시 에   트워크 시스  도 다. 도 1  참 ,  상   <21>

드(110), 스 드(120),  컴퓨 (130)  다.

 트워크는  상   드(110)에  보  수집 고,  드(110)에 상  생 거  <22>

 시간마다 수집  보  스 드(120)  , 스 드(120)는 수집  보   컴퓨

(130)  여  사 는    공  수  다.  또 ,  사 는   공  뿐만

아니라, 특   드(110)  질  , 사 가 원 는  드(110)  동 게  수 는 것

포 다.

도 2는 본  실시 에   트워크에  어드 스 맵    16진수 변 다.  들<23>

어, 드 ID가 0   드  어드 스 맵   0000 0000 0000 0001  타내고 16진수  

0x0001 고, 드 ID가 1   드  어드 스 맵   0000 0000 0000 0010  타내고 16진수  

 0x0002 다. 0~15 지  드 ID는 2 트   어드 스 맵  가 가능 , 16 는 4

트   어드 스 맵  가 가능 다.

도 2  참 , 드 ID가 19   드가  는 어드 스 맵   타내고 다. 19  4<24>

트   타내 , 0000 0000 0000 0010 0000 0000 0000 1000 고, 16진수   0x0010 0008

  실질  라우  블  는  식  고  8 트 크 므  상  16진수  

 0x0010 0008  앞에 4 트  가 여  0x0001 0001 0010 0008(230)  타내  0001  0  미

므  상  앞  4 트는 0  재 여 8 트 식  는 것  포 다.

상  고  8 트 크  어드 스 맵  생 ,  크  라우  블  사 여  드<25>

 리  도  는 것  포 다. 

level(210)  2진    bit  리  타내 , 각 level안에 어 는 것  bit set  미<26>

고, 상  드 ID가 19  16진수   0x0001 0001 0010 0008 므  0001  0, 0010  1, 0008  3

 타내어 0013  에, level(210)에  0013  맵에  level 3  level 0 지 순  재

여 0013  다. 상  0013  10진수  꾸는 다  식(1)에 ,

<27>

(0*16^3)+(0*16^2)+(1*16^1)+(3*16^0)  드 ID  19  고(220), 상   드는 신  드 ID  <28>

여 어드 스 맵  타내는 것  포 다.

도 3  본  실시 에  어드 스 맵    트워크  폴 지에  연산과 다. 도 3<29>

 참 , 트워크 폴 지(310)  어드 스 맵(320)  어 다. 트워크 폴 지(310)는 8개
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드  어 고, 1  드가 상  드  스 드  연결 어 는 것  포 다. 1  드 에

2,3,4  드가 연결 어 고, 2  드에는 5,6  드가 연결 , 3  드에는 7,8  드가 연결 어 

다. 1  드  8  드는 신  ID  여  어드 스 맵  고,  드  가지고 는

1,2,3  상  드는 상   드  어드 스 맵과 bit OR연산  여 신  어드 스 맵  갱신 다.

 들어, 상  2  드는 5,6  드  상  드 므  5,6  드  bit OR연산  통  2  드  어드<30>

스 맵  갱신 다. 5  드  어드 스 맵  0x0001 0001 0001 0020 고, 6  드  어드 스 맵  0x0001

0001 0001 0040  , 2  드는 0x0001 0001 0001 0004  다. 상  5  드  0020  bit

 0000 0000 0010 0000 고, 6  드  0040  bit   0000 0000 0100 0000 , 2  드

0004  bit   0000 0000 0000 0100  므 , 3개  드  bit OR연산  0000 0000 0110

0100  타 고 16진수  변  0064 다.

상  2  드는 0x0001 0001 0001 0064  갱신 , 5,6  드  어드 스 맵  포   같  과<31>

 3  드는 7,8  드  bit OR연산  여 갱신 고, 상  드  1  드는 2  드  4  드

지  어드 스 맵  갱신  에 결과  2  드  8  드 지  어드 스 맵  포 게 

다. 러  어드 스 맵  갱신  통  상  드는  드  연결 계  알 수 고, 상  어드 스 맵

갱신  상   드  어드 스 맵  간격  상  드  는 것  포 다.

 트워크는  컴퓨 에    드  특  동  도  질  수 도  야 , 상<32>

 컴퓨 에    드  질  보내  스 드    드  찾아  질

 야 다. 상   드들  bit OR연산 결과  어드 스 맵  가지고 ,  여 상  

 컴퓨 에  질   스 드는   드  질   여   드  어

드 스 맵  생   드들  다.

 들어,   드 ,  드가 6  드  경우, 스 드는 6  드  어드 스 맵  생<33>

여 1  드  상  드  , 상  1  드는  드  어드 스 맵  수신 고, 신  어드

스 맵과 bit AND 연산  수 다. 수신  상  어드 스 맵  bit AND 연산  결과가  드  어드 스

맵과 같  연결 어 는  드  어드 스 맵  고, 같지 않  수신   드  어드 스 맵

 시 는 것  포 다.

6  드  어드 스 맵 0x0001 0001 0001 0040에  0040  bit  변  0000 0000 0100 0000 고, 1  <34>

드  어드 스 맵 0x0001 0001 0001 01FE에  01FE  bit  변  0000 0001 1111 1110 다. bit AND연산

수  0000 0000 0100 0000  어   드  6  드  연산결과가 참  다. 결과가 참  는 것

 상   드가 1  드에 연결 어 다는 것  뜻 고, 상  1  드에 연결 어 는 2,3,4  드

다시 bit AND연산  통  연결   드  어드 스 맵과 연산결과가 참  드  찾 , 2  드가 고

2  드에 연결   드  6  드  찾아 질  는 것  포 다.

러    드  어드 스 맵  갱신 ,  드  연결 계  갱신시키고 스 드<35>

 질 도 히  수 는 것  포 다.

도 4는 본  실시 에   트워크에  어드 스 맵   양  라우   동<36>

 순 도 다. 도 4  참 ,  드는  컴퓨  보  고, 상   컴퓨  질

  상   드간  연결상태  ,  간격  어드 스 맵  수신 아 갱신 고

상  드  어드 스 맵  는 과  다.

상   드는 주어진 아 에 당 는 어드 스 맵  생 고(S410), 어드 스 맵 갱신과  수신<37>

  상   드에 가 수신 , 수신 는 는  가지  누어진다. 는 주  

웃 드  는 hello 시지 고, 다  는  드들  는 어드 스 맵 시지 다.

상  웃 드  는 hello 시지  수신(S420) 여 링크 상태가 가   웃 드  상  드

 택(S430) 고, 택  상  상  드  여  드  보  다. 또 , 상   드들

 어드 스 맵 시지(S440)  아  드  연결 상태  다.

상  웃 드  수신  시지  통  택  상  드  변  상   드  수신  어드 스<38>

맵 시지  변   새 운  드  어드 스 맵 시지(S450)  경우, 각  드들  상   

드-어드 스 맵  변   드  새 운  드-  어드 스 맵  포 여 신  어드 스 맵  갱신

여(S460), 변  상  상  드  어드 스 맵  거 , 상  드가 변경 지 않았  경우에는 
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 상  드  어드 스 맵  다.(S470) 상  상  드는 신  상  드  어드 스 맵  고,

상  드  스 드 지 어드 스 맵  (S480), 상  스 드는  컴퓨  어드 스 맵

 여(S490)  트워크  폴 지  계  립 다. 상   컴퓨 는  트워크  폴

지 계  니 링  수 , 어드 스 맵 뿐만 아니라, 각  드에  수집  보들도 는 것

포 다.

상  어드 스 맵 시지  변 는 상   드  수신  어드 스 맵과 신  어드 스 맵  bit AND<39>

연산  통  비 여, 상   드  어드 스 맵  포 고  어드 스 맵  변 가 없는 것 지만

상   드에  드  가, 삭 , 상  드  변경 등 변 가 지만 상  드  어드 스 맵에 

어 지 않아 bit AND연산  통  비  상   드  어드 스 맵  포 고 지 않 , 상  

드  어드 스 맵과 bit OR 연산  통  어드 스 맵  갱신 고 갱신  어드 스 맵  상  드  는

것  포 다.

러  과  어드 스 맵  갱신 고, 상  드  , 스 드 지 어 상  스 드<40>

는 연결   드  든 어드 스 맵  OR연산  어드 스 맵  가지게 는 것  포 다.

도 5는 본  실시 에   트워크에  어드 스 맵   양  라우   타  도<41>

우  순 도 다. 도 5  참 , 도 4  같  어드 스 맵  갱신 는 과 에  상  드가 변경 어

에  드   드가 다  상  드   드가 , 상   드에  어드 스 맵

 상  드는 수신  수 없 므 , 폴 지 변 에 가 어  에 타  도우  사 여

폴 지 변 에 다.

 드  어드 스 맵  수신 (S510), 수신  시간  타 스탬  고(S520), 상   드<42>

 수신  어드 스 맵  신  가지고 는 어드 스 맵과 비 여 다  갱신 다(S530).

상  타 스탬 가   타 도우에  는  타  틱  럽트가  생  마다  1씩  가 게  고<43>

(S540), 상  타  틱  값   지  타  틱  값에 도달 여,  상  타 스탬   차

가 생  지 상   드  보가 수신 지 않 (S550), 상   드  어드 스 맵 보

지우고(S570), 어드 스 맵  갱신(S580) 여 상  드  갱신  어드 스 맵  다. 상   지

타  틱  값에 도달  에 상   드  가 (S560) 신  가지고 는 어드 스 맵

과 비 여 다  갱신 고, 다 지 않  재상태  지 다.

도 6  본  실시 에   트워크에  어드 스 맵   양  라우   동<44>

 순 도 다. 도 6  참 ,  컴퓨 에    드  특  동  수    질

 트워크  (S610), 상  드  스 드가 질  수신 고(S620), 스 드는 질

당 는  드  어드 스 맵  생 다(S630).

생  어드 스 맵  통 여 스 드는 연결   드  어드 스 맵과 비트 AND연산  통 여 어드<45>

스 맵  치 는  드  검색 고(S640),  검색   드는 질  수신 아 특  동  수

(S650),  같   트워크는  드  특  동  수  질  보낼 수 는 것  포 다.

상  어드 스 맵   양  라우  알고리  실시  실시 다. 우  랫폼    트워크<46>

드  UC Berkeley에  계  mica2  클  MAXFOR사  TIP30  30개 사 고, 업 링크 알고리  

  트워크   UC Berkeley에  만든 TinyOS에  공 는 Surge  사 다. 상  어드 스 맵  사

여  드  질  10   8  공  타내는 것  포 다.

다  식(2)에  h는    드  수에    n진수  트리   가질   평균  hop<47>

count(depth)  타낸다.

<48>

도  7  본  실시 에   트워크에  트리 폴 지 에  평균  카운트  타낸<49>

도 다. 도 7  참 , 드  수가 65535개  경우  트리 에  평균  depth  hop count  

타내  트리 에  브 드 캐스트 킷   수는 tree^(depth-1) 고, 본  라우   알고

리  도  7  그래 처럼 브 드 캐스트  비 여  수  킷과 리    가능  것
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포 다.

본  상에  살펴본  같  람직  실시  들어 도시 고 , 상  실시 에 <50>

지 아니  본  신  어 지 않는  내에  당   는 술 야에  통상  지식  가

진 에  다양  변경과 수  가능  것 다.

     과

라 , 본   트워크에  어드 스 맵   양  라우   동  고  <51>

크  라우  블  공 , 리  고, 여  리  다  과 에  사  수 어 

트워크  능  상시킬 수 는  다.

또 ,  드  특  동  도  질  보낼 수 도  는 고도 리  과가 다.<52>

도  간단  

도 1  본  실시 에   트워크 시스  도,<1>

도 2는 본  실시 에   트워크에  어드 스 맵    16진수 변 ,<2>

도 3  본  실시 에  어드 스 맵    트워크  폴 지에  연산과 ,<3>

도 4는 본  실시 에   트워크에  어드 스 맵   양  라우   동<4>

 순 도,

도 5는 본  실시 에   트워크에  어드 스 맵   양  라우   타  도<5>

우  순 도,

도 6  본  실시 에   트워크에  어드 스 맵   양  라우   동<6>

 순 도,

도  7  본  실시 에   트워크에  트리 폴 지 에  평균  카운트  타낸<7>

도 다.

<도  주 에   ><8>

110 :  드             120 : 스 드<9>

130 :  컴퓨<10>

도

    도 1
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    도 2

    도 3
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    도 4
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    도 5

    도 6
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    도 7
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