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요   약 

 이동 플랫폼들의 위치 인지는 유비쿼터스 환경에서의 많은 응용들에서 가장 중요한 요인 중 하나이다. 

이로인해 현재까지 다양한 위치 인식 방법이나 프로토콜이 연구 되어 지고 있으며 많은 측위 시스템이 

개발되고 있다. 이러한 측위 시스템들은 각기 다른 위치 정확도, 측위를 위한 요구 사항을 가지고 있어 

안정적이고 연속적인 위치 정보를 제공하지 못하고 있는 실정이다. 본 연구에서는 RF 기반의 다양한 측

위 시스템을 통합하는 방안을 제시함으로서 실내외 통합 위치 인식을 가능하게 하고, 이를 통해 획득한 

위치 정보와 비위치 속성 데이터의 결합을 통하여 seamless한 전천후 위치 기반 서비스를 제공을 위한 

프레임워크를 제시한다. 

1. 서  론 
 

유비쿼터스 환경에서의 많은 응용들에서 위치 정보의 

인지는 중요한 요인으로 인식되어 왔으며, 효율적이고 

정확한 위치 정보 획득을 위한 많은 연구들이 수행되어 

왔다.[1]-[8] 예로서, 실외 측위 시스템으로 널리 

쓰이고 있는 GNSS(Global Navigation Satellite 

System)는 위성 기반의 측위 시스템으로서 미국의 GPS, 

구소련의 GLONASS, 유럽의 Galileo 등이 실제 

필드에서 군사적 목적, 민간 목적으로 운용 중에 있다. 

그리고 CDMA나 GSM과 같은 무선통신망 또한 측위 

시스템에 이용되고 있다. 이같은 실외 위치 인식 

시스템의 음영지역에 해당하는 실내 위치 인식은 최근 

들어 많은 주목을 받는 연구 분야로서, 초음파나 

적외선을 이용한 전통적인 방법에서부터 현재 전망 

있는 측위 시스템으로 여겨지는 센서 네트워크나 RFID, 

Wi-Fi와 같은 RF를 이용한 다양한 연구가 진행 중에 

있다.[7]-[11] 

위에서 언급한 위치 인식 시스템들은 각기 다른 위치 

인식 정확도, 측위를 위한 요구 사항, 강점 및 약점을 

가지고 있다. 예를 들어, GPS는 세계적으로 가장 널리 

쓰이는 측위 시스템이지만, 항상 4개 이상의 위성 

신호를 받아야만 한다는 제약 사항 때문에 하늘이 열린 

공간에서만 사용이 가능하다는 단점이 있다.[16,17] 

무선통신망을 이용한 측위 시스템은 실내외 모두 이용 

가능하나, 위치 정확도가 매우 낮다. 초음파나 적외선을 

이용한 측위 시스템은 높은 위치 정확도를 가지지만, 

가시선상의 매우 한정된 범위에서만 사용이 가능하는 

문제점을 가진다.[4][5] 오랜 연구 역사를 가지고 있는 

로보틱스 기반의 측위 시스템 또한 현재 많이 사용되고 

있는 레이져 레인지 파인더나 비전 시스템과 같이  

일반적으로 높은 계산량을 요구하고 주변 환경에 따라 

많은 불확실성을 내포한다.[14] 이처럼 현재 개발되어 

있는 어떤 측위 시스템도 한결 같고 안정적인 위치 

정확도의 위치 서비스를 보증하지 못하고 있는 

실정이다.  

이러한 문제로 인해 실내외의 구분 없이 자유자재로 

이동할 수 있는 이동 플랫폼을 위한 단절없는 위치 

서비스 제공에 대한 요구가 더욱 커지고 있으며 그 

필요성은 매우 크다. 

또한, 위치 정보는 그자체로서 위에서 언급한 바와 

같이 환경, 구조 모니터링 시스템이나 인적 자원 관리, 

물류 관리, 이벤트 기반 시스템 등에서 중요한 의미를 

갖고 있다. 하지만 위치 정보 자체보다는, 해당 위치에 

관련된 속성 데이터의 획득을 통하여 상황과 응용에 

적합한 보다 다양하고 유연한 서비스 제공이 가능해 

진다.  

본 논문에서는 크게 두 가지 공헌을 한다. 먼저, 

끊김없는 실내외 연속 위치 정보 획득을 위한 통합 

위치인식시스템을 제안하고, 이를 통해 얻어진 위치 

정보를 기반으로 한 위치 기반 서비스 프레임워크를 

제시함으로서, 최종적으로 이동 플랫폼을 위한 전천후 

위치기반 서비스를 구현하는 것을 목표로 한다.  

논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는 관련 연구를 

살펴보고 3장에서는 통합 위치 기반 서비스 

프레임워크를 제안한다. 4장에서는 제시한 프레임워크를 

검증하기 위한 구현을 설명한다. 마지막으로 5장의 

결론으로 논문을 마친다. 

 

 



2. 관련 연구 
 

위치는 예로부터 중요한 정보로서 인식되어 왔으며, 

다양한 위치 인식 시스템과 방법들이 개발되어 있다. 실

외 위치 시스템은 군사적 목적에 의해 시작된 GPS로 

대변되며, 현재는 민간용으로 널리 쓰이고 있다. GPS는 

미국방성에 의해 지원되고 조정되는 GNSS의 일종으로 

6개의 공전궤도 당 4개씩, 모두 24개의 GPS 위성에서 

전송된 메시지를 지상의 수신기가 받아 위치를 계산할 

수 있다. 보통 20m 정도의 정확도를 가지고 있다. 하지

만 일반적으로 GPS는 네 개 이상의 위성이 보이는 열

린 공간에 있어야 정상적인 위치 계산이 가능하며, 실내

에서의 이용은 불가하다. DGPS는 GPS의 상대적으로 

큰 위치 정확도인 수십m를 개선하기 위한 방법으로서, 

GPS 수신기에서 계산된 위치 정보에서 고정된 위치의 

기준 관측점에서 전송된 에러 보정 정보를 소거함으로

서 1m 이하의 높은 정확도를 보이지만 역시 실내에서 

사용할 수 없다.[16,17]  

실내 위치 인식 시스템으로 현재 많은 주목을 받고 

있는 센서 네트워크와 RFID 등의 RF 기반의 위치 인식 

시스템에 대한 많은 연구가 수행되고 있다. 센서 네트워

크는 전력 사용에 큰 제약과 연산능력이 낮은 단점을 

가지고 있어 전력 소모가 큰 GPS를 채용하기가 힘들며, 

RSSI를 이용한 위치 측정 방식이나 RF 전송 시간차를 

이용하여 거리를 측정하는 위치 인식 프로토콜이 많이 

사용되어진다.[6]-[11] 현재 표준화를 마친 IEEE 

802.15.4a 는 거리 측정을 기본 사항으로 채택하였고, 

수십cm 단위의 정확한 ranging이 가능하여 새로운 측

위 시스템으로 각광을 받고 있다.[13] 이러한 기존 연

구 및 시스템들의 단점을 보완하기 위한 많은 연구들이 

수행되고 있다. 본 연구에서는 측위 시스템의 단점들을 

보완하기 위한 개선안으로서 어떠한 한 위치 인식 기술

에 대한 연구가 아니라 다양한 위치 인식 시스템의 통

합을 통한 방식을 이용한다. 

본 연구와 같은 통합 방식을 이용하는 Location 

Stack은 워싱턴대학교에서 연구 되고 있으며, 다양한 

측위 시스템에 대한 통합 프레임워크를 제공하고 응용

을 위한 프로그래밍 인터페이스를 제공하기 위한 목적

으로 개발되고 있다. 또한 위치 시스템을 위한 Sensor, 

Measurements, Fusion, Arrangement, Contextual 

Fusion, Activities로 구성된 6계층의 스택 구조를 제안

하였다. [1][12]  

 

3. 통합 위치 기반 서비스 프레임워크 
 

본 논문은 실내외 전천후 연속 측위를 가능하게 하기 

위한 통합 측위 시스템을 제안하고 이를 기반으로 한 

위치기반 서비스 프레임워크를 제시한다.  

 

3.1. 정의 및 가정 

표1은 전체 시스템에 대한 설명을 용이하게 하기 위

한 이동 플랫폼의 분류에 대한 정의를 나타낸다.  

 

표 1  이동플랫폼 분류 및 정의 

 

Class1은 가장 소형의 이동 플랫폼으로서 센서 노드

나 태그 등과 같이 사람이나 사물에 부착되어 모듈 자

체의 의지와는 관계없이 이동을 하는 플랫폼이다. 8비트 

또는 16비트의 저사양 마이크로프로세서를 탑재하고 있

으며, 전력 소모에 대한 제약이 매우 크다. 주로 측위를 

위한 특정 목적으로만 이용되는 경우가 많다.  

Class2는 핸드폰이나 PDA 같은 소형 기기로서, 사람

과 사물에 의해 이동되는 점과 전력 소모의 제약이 있

다는 점은 class1과 같으나, 32비트 마이크로프로세서 

와 수십메가에서 수십기가의 메모리를 가지고 있어 보

다 높은 연산 능력을 가지고 있고 위치 측정 외의 전화

나 메시징, 응용 실행 등 다른 목적이 주요 목적이 된다. 

Class3은 청소로봇, URC 로봇, 보안 로봇 등 모바일 

로봇 계열로서, 펜티엄급 이상의 높은 연산 능력 뿐만 

아니라 충분한 전력을 내포한다. Class1, 2와 달리 스스

로 이동하는 능력을 가지고 있어, 측위 시스템을 통해 

부가적으로 위치를 외부에 알리는 기능 뿐만 아니라, 자

체적으로 위치 정보를 이용하여 주행에 이용할 수 있다. 

Class4는 차량이나 기차와 같은 운송 수단으로서, 어

떤 컴퓨팅 디바이스나 쉽게 탑재할 수 있기 때문에, 충

분한 연산 능력과 전력을 가지고 있고, class3와 마찬가

지로 측위 정보를 통해 자신의 위치를 알릴 뿐 아니라 

자율적인 주행을 가능하게 할 수 있다. 

 

본 시스템은 다음과 같은 사항을 가정한다. 

 모든 건물이나 장소는 적어도 하나 이상의 

위치 인식 기반 인프라를 채용한다. 

 위치 인식 서비스는 위치 서비스 공급자나 

독립적으로 구축된 사설 위치 서버에 의해 

제공 가능하다. 

 위치 서비스 인프라는 위치 인식 뿐만 아니

라 기본적인 광역 통신 서비스를 지원한다. 

 

3.2. 프레임워크 
본 시스템 프레임워크의 전체적인 운용 구조는 그림1

과 같다. 각 빌딩 안팎과 도시 전역에 걸친 위치 기반 



인프라가 설치되어 있어 언제 어디서든지 위치정보나 

위치기반서비스를 제공할 수 있고, 사람이나 사물에 부

착된 태그(class1), 모바일폰, PDA(class2), 각종 서비스

를 제공해주는 모바일 로봇(class3), 차량이나 기차와 

같은 운송수단(class4)이 도시전역에 공존한다.  

 

 

그림 1  통합 위치 기반 서비스 프레임워크 운용 개념도 

 

이동 플랫폼은 다양한 위치 인식 시스템으로 구성된 

공간을 지나다니며 위치 서비스를 제공받게 된다. 서로 

다른 위치 인식 기술들 사이에서 연속적이고 안정적인 

위치 정보를 얻기 위해 다음과 같은 사항들이 고려되어

야 한다.  

 사용 가능한 위치 인식 인프라 검색 

 다른 위치 인식 기술 사이의 핸드오프 

 여러 기술이 사용 가능할 경우의 퓨전 

 또는, 여러 기술이 사용 가능할 경우의 선택 

 지역 좌표에서 광역 좌표계로의 변환 

 빌딩 내에서의 층간 변화 

 

이동 플랫폼들은 위치 서비스에 등록되어 고유한 ID

를 부여받는다. 이동 플랫폼은 처음 위치 서비스에 등록

될 때나, 재시작을 요할 때 위치 서비스 서버에 위치 서

비스의 공급을 요청할 수 있다. 적법한 사용자인지에 대

한 인증을 거친 후, 위치 서버는 연속적으로 이동 플랫

폼의 위치를 계산하고 추적한다. 위치 정보는 사용자나 

이동플랫폼의 요청에 따라, 연속적, 주기적, 요구가 있

는 즉시 등의 방식으로 제공된다.  

 

그림 2  위치 서버의 개략적인 구조 

위치 서비스 공급자에 의해 운용되는 위치 서비스 서

버는 위치 서비스 인프라를 관리하고 등록된 이동 플랫

폼들의 위치를 추적한다. 이동 플랫폼으로부터 들어온 

거리/위치 정보는 Pre-filtering에서 적법하지 않은 레포

팅이나 에러가 있는 값이 제거되고 예측 과정을 통해 

안정적인 센싱 데이터를 보장한다. Pre-filtering을 거친 

인풋 데이터는 Localization core에서 퓨전 기반의 위치 

계산이 이루어진다. 계산된 위치 정보는 Post-filtering

을 거쳐 계산 오류나 적절하지 않은 위치 변화 등을 제

거하고 안정적인 위치 정보를 제공한다. 이렇게 얻어진 

위치 정보는 데이터베이스에 저장이 됨과 동시에 핸드

오프의 잠재적 가능성에 대한 검사가 이루어진다.  

위치 서비스 인프라에서의 핸드오프는 이동 플랫폼에

대한 위치 서버의 위치 추적에 의해 이루어지며, 이동 

플랫폼이 기존에 서비스를 받던 위치 서비스 셀을 지나 

다른 위치 서비스 셀로 이동이 예측될 경우 위치 서버

는 미리 해당 지역의 셀을 활성화시키고 Make-and-

Break 방식으로 핸드오프를 처리한다. 

한 장소에서 두가지 이상의 측위 시스템이 동시에 사

용 가능할 경우, 이에 대한 퓨전 및 선택에 대한 고려가 

이루어져야한다. RF기반의 측위 시스템은 각기 다른 신

뢰도 및 정확도를 가진다. 802.15.4 기반의 측위 시스템

은 3~5m의 정확도를 가지고 있으며, 802.15.4a 기반 

시스템은 수십cm에서 1m 정도의 높은 정확도와 신뢰

도를 보인다. RFID는 최대 통신 거리의 정확도를 가지

며, 접촉방식을 이용해 신뢰도는 높다. GPS는 상대적으

로 낮은 신뢰도를 가지고 있고, 일반적으로 20m 정도의 

정확도를 보인다. 이와 같은 신뢰도 및 정확도에 대한 

데이터를 얻기 위해 위치 서버는 각 기술에 대한 데이

터의 에러율을 측정하고 통계를 작성함으로서 동적으로 

할당한다. 평가를 바탕으로 Localization core는 간단히 

신뢰도가 낮은 위치 정보를 무시할 수 있으며, 신뢰도가 

같은 위치 정보가 공존할 경우, 확률적인 분석을 통하여 

최적의 위치를 찾는 방식을 사용한다.  

좌표계는 위치 측위에 있어서 중요한 지표로서 세계

적으로 다양한 측위 기준계가 존재한다. 이러한 측위 기

준계의 혼란은 큰 위치 오차를 가져오게 된다.[15] 기

존의 위치 인식 시스템은 지역적으로 운용하는 시스템

으로서 상대적인 좌표나 국지 기준 좌표계를 사용하였

기 때문에 넓은 지역이나 세계적인 운용이 힘들다. 현재 

GPS에서 사용하는 기준계는 전 세계에서 사용할 수 있

는 WGS-84로서 세계기준계이다.[16] 따라서 위치 서

비스 공급자에 의해 관리되어지는 위치 서비스 인프라

는 이러한 세계측지기준계를 바탕으로 위치 서비스 인

프라를 설치하고 좌표 정보를 미리 알고 있어야 한다. 

또는 공통기준계를 위한 변환식을 제공한다. 

실외와는 달리 빌딩 내에는 층이라는 삼차원적인 위

치 인식이 필요하게 되며, 위치 서비스 인프라는 층간 

변화를 반영하기 위해 입출구, 계단이나 엘리베이터 구

간에 변화를 알리는 구조적 방법이나 위치 인식 패킷에 



층 정보를 넣는 운용상 방법을 적용한다. 

 

3.3. 통합 측위 시스템 
통합 측위 시스템은 언제 어디서든지 실내외의 구분

없이 연속적이고 안정적인 위치 정보를 제공하기 위한 

플랫폼으로서 RF기반의 실내 측위 시스템과 GPS를 이

용한 실외 측위 시스템을 통합한 Hybrid 방식을 사용한

다. 본 측위 시스템은 그림 3에서 보이는 것과 같이 크

게 각 RF기반 측위 기술을 활용하기 위한 측위 모듈과 

이들로부터 얻은 위치 데이터를 통합하기 위한 측위 메

인 보드로 구성이 된다.  

 

 

그림 3  측위 시스템 하드웨어 구조 

 

측위 모듈에서 사용하는 측위 기술은 다음과 같다. 

 IEEE 802.15.4 기반 RSSI 방식 

 IEEE 802.15.4a 기반 TW-TOA 방식 

 RFID 기반 Proximity 방식 

 Wi-Fi 기반 RSSI 방식 

 실외 측위용 GPS 

측위 모듈은 각각 class1 타입의 이동 플랫폼으로서 

이용가능하며, 한가지 이상의 모듈이 class2에 적용될 

수 있다.  

측위 메인 보드는 측위 모듈에서 측정한 거리/위치 

데이터를 받아 자체적으로 위치 계산을 수행할 수 있고, 

보고용 통신 채널을 통해 위치 서버에 결과를 전송하는 

역할을 수행한다. 측위 모듈로부터 들어오는 데이터와 

위치 계산을 빠르게 처리하기 위해 충분한 연산력과 처

리량을 가져야 한다. 측위 메인 보드는 Class3, Class4

의 내부에 채용되어 위치 정보를 제공하는 역할을 한다. 

 

3.4. 위치 기반 서비스 모델 
위치 기반 서비스는 위치 정보와 그 위치에 해당하는 

다양한 속성 데이터를 정의하고 제공하는 서비스이다. 

이러한 서비스는 현재 지리 정보 시스템(GIS)의 정의와 

부합되며, 점차 GIS로 흡수, 통합되면서 GIS의 적용 범

위가 점차 커지고 있다. 특정 위치와 관련된 속성 데이

터와의 관계를 통해 중요한 정보를 얻을 수 있으며, 이

는 GIS가 가진 가장 중요한 성능과 유연성의 원천이다. 

[15] 

위치 정보와 위치 기반 서비스의 요구는 두 가지 방

식으로 이루어진다. 먼저, 각 이동 플랫폼들은 위치 인

식 시스템을 통하여 계산된 위치 정보가 다시 플랫폼으

로 돌아와 능동적으로 자체의 위치를 활용할 수 있고, 

위치 기반 서비스를 제공받을 수 있는 회귀 방식이다. 

다른 방식은 이동 플랫폼의 위치 정보나 센싱 정보가 

외부 통신망을 통하여 접속하는 유저들에게 전달되어 

관찰, 감독되고 센싱한 정보를 제공하는 전달 방식이다.  

본 프레임워크에서는 통합 위치 시스템을 통하여 얻

은 위치 정보를 기반으로, 해당 위치 기반 서비스를 위

하여 GIS를 활용한다. GIS에서 사용되는 모든 데이터는 

지구 표면상의 특정 지역과 연결 짓는 georeferencing 

과정을 거쳐야 한다. 통합 위치 시스템에서 수행된 

Localization 과정을 통해 연산된 위치는 GIS에서 사용

하는 GRS83 기준계로의 변환이나 광역좌표계의 변환 

등의 georeferencing과정을 거쳐 위치 기반 서비스를 

받는다. 

 

그림 4  위치 기반 서비스 모델  

 

위 그림4는 GIS를 이용한 위치 기반 서비스 모델을 

묘사하고 있다. 이동 플랫폼과 사용자는 모두 위치 서비

스 공급자가 제공하는 위치 서비스 뿐만 아니라 GIS 결

합을 통하여 위치 기반 서비스를 받을 수 있다. 사용자

는 직접 GIS에 질의를 함으로서 보다 능동적인 서비스

를 제공 받는다. 

 

 

4. 구현 
 

본 논문에서 제시한 실내외 연속 위치 인식과 위치 

기반 서비스 프레임워크를 검증하기 위해 모바일 로봇

을 이용한 Class3 타입의 테스트베드를 구축하였다. 

 

4.1. 실내외 연속 측위 시스템 
본 구현에서는 실내외 연속 측위를 위해 제안한 통합

측위 시스템 중 일부인 802.15.4a 기반의 실내 측위와 

GPS 기반의 실외 측위 기술을 사용한다. 실내외 연속 

측위를 위한 하드웨어는 크게 실내 측위의 기준점이 되

는 4개 이상의 앵커와, 앵커와 GPS로부터 전달된 신호

를 받아 위치 정보를 전달하는 태그로 구성이 된다. 

두가지 종류의 노드는 모두 8비트 RISC 마이크로프로

세서인 ATmega128 프로세서와 RF트랜시버로서 

Nanotron사의 NA5TR1칩을 탑재하고 있다. NA4TR1은 

IEEE802.15.4a 표준안 중 하나인 Chirp Spread 

Spectrum 방식을 사용하며 하드웨어적으로 Ranging 기

능을 포함하고 있다. 태그는 추가적으로 실외 위치 인식



을 위한 GPS모듈을 포함한다. 

 

 

그림 5  실내외 측위 모듈 

 

실내의 알려진 위치에 설치되어 있는 앵커들은 각기 

고유한 ID를 가지고 있고 태그까지의 거리를 Two-way 

TOA방식으로 측정한다. 이렇게 얻어진 거리 정보는 위

치 정보를 직접적으로 전달해주는 GPS모듈과는 달리 

위치를 측정하기 위한 연산을 필요로 한다. 거리 정보와 

앵커의 위치를 이용한 위치 계산은 일반적으로 8비트 

마이크로 프로세서가 처리하기에는 힘든 행렬과 소수점 

연산을 포함한다. 그러므로 빠른 위치 정보 획득을 위하

여 태그의 역할은 앵커로부터 얻어진 거리 데이터와 

GPS로부터의 위치 정보를 전송하는 것으로 한정하고 

위치 계산 및 위치 에러 보정은 외부 서버나 이동 플랫

폼에서 수행하기로 한다.  

태그는 각 앵커로부터 측정된 거리 정보와 GPS 수신

기로부터 추출된 위치 정보를 RS232통신이나 RF를 통

하여 위치를 계산하기 위한 터미널로 전송한다. 주기적

으로 태그로부터 정보를 획득하는 터미널은 Pre-

filtering, Localization core, Post-filtering 과정을 거쳐 

정확한 위치 정보를 추출해낸다. 

 

4.2. 이동 플랫폼 
이동 플랫폼은 PWM 시그날로 제어되는 두 개의 서보

모터를 통하여 조작하기 쉬운 RC카를 사용하였다. 이동 

플랫폼에는 위치 정보를 받아 경로를 계획하고 주행하

기위한 커맨드를 만들어내는 고수준의 자율주행용 프로

세서와 커맨드를 받아 실제 이동플랫폼을 구동시키는 

저수준의 프로세서가 탑재되어 있다. 

보다 많은 연산과 처리량을 필요로 하는 위치 인식을 

통한 자율 주행을 실행하기 위해 펜티엄급 산업용 PC를 

이동 플랫폼에 탑재하였다. 산업용 PC에는 운영체제로

서 리눅스를 포팅했으며, 로보틱스를 위한 오픈소스 프

레임워크인 Orca2를 채용하여 응용을 구현하였다.[18] 

실내외 연속 측위 시스템으로부터 얻어진 위치 및 거리 

정보는 모두 산업용 PC에서 구현되어진 Localization 

engine을 거쳐 자율주행 core로 전달되어진다. 자율주

행 core로부터 발생된 커맨드는 RS232통신을 통하여 

하부 프로세서로 전달된다. 

자율주행 프로세서로부터 전달된 커맨드는 구동 프로

세서에 의해 이동 플랫폼의 액츄에이터가 구동됨으로서 

실행이 된다. 상부에서 전달된 커맨드와는 별도로 전방, 

측면 장애물과의 충돌을 피하기 위해 적외선 거리 측정 

센서를 탑재하고 있으며, 충돌이 임박하면 별도의 레포

팅 없이 일정 각도도 스티어링을 수정하는 저수준의 회

피 알고리즘을 적용하였다. 서보 모터 제어 및 적외선 

센서 제어, 회피 알고리즘은 모두 RC카에 탑재된 

ATmega128 프로세서 보드를 통해 이루어진다.  

 

 

그림 6  테스트용 이동 플랫폼 

 

 

4.3. 위치 기반 서비스 
이동 플랫폼을 위한 위치 기반 서비스를 위하여 본 

구현에서는 GIS의 단순한 기능인 수치 지도와 추가적인 

교통 관련 정보를 활용한다. 실내외 측위 시스템으로부

터 획득된 위치 정보를 이용하여 수치 지도의 해당 위

치를 참조함으로서 길, 건물, 장애물의 여부를 판별할 

수 있다. 현재 차량에서 많이 사용되고 있는 차량용 네

비게이션 시스템과 비슷한 개념이다. 

수치 지도로부터 얻어진 추가적인 정보는 자율 주행

을 위한 진로 계획에 반영되어 안전한 주행을 가능하게 

한다. 수치 지도는 GPS에서 사용하는 측지계인 WGS-

84와 거의 유사하여 동일한 측지계로 사용 가능한 

GRS83을 사용하여 제작되었고, 그로 인해 실내외 측위 

시스템으로부터 얻은 정보를 바로 대응시킬 수 있다.  

이러한 위치 기반 서비스를 바탕으로 주변 사물에 대

한 불완전한 인지를 가지는 간단한 센서만 장착한 실험

용 이동 플랫폼이 보다 넓은 시야를 가지도록 하였다. 

 

 

5. 결론 
본 논문에서는 RF기반의 위치 인식 시스템을 통합하

고 GPS를 결합한 hybrid 방식의 통합 위치 인식 시스

템 구조를 제안하여, 연속적이고 안정적인 위치 정보 획



득을 가능하게 하였다. 또한 실내외에서 안정적이고 신

뢰성 있는 위치 정보를 바탕으로 GIS와 연동하는 위치 

기반 서비스 프레임워크를 제시하였다. 이를 통해 네 개

의 class로 정의된 이동 플랫폼들은 능동적 또는 수동

적으로 서비스를 받을 수 있으며, 사용자들도 외부망을 

통하여 위치 서비스와 위치 기반 서비스를 사용할 수 

있다.  

본 시스템을 검증하기 위해 RF 기반 위치 인식 시스

템과 GPS를 결합한 실내외 측위 시스템을 개발하였고, 

이동 플랫폼에 탑재하여, 수치 지도를 통한 위치 기반 

서비스를 통해 자율주행이 가능하게 하였다.  

향후 과제로서는 보다 일반적이고 구체적인 위치 기

반 서비스 프레임워크를 제시하고, 제안한 모든 측위 기

술을 사용하는 통합 위치 인식 시스템을 개발하여, 전천

후 위치 기반 서비스 프레임워크를 구현하도록 한다. 
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