
무인 이동체 항법 시스템

무인 이동체의 회전 추정에 관련된 것으로서, 무인 이동체의 항법 시스템에 적용될 수 있음

대칭적으로 배열된 자기장 센서 쌍을 이용하여 선행 센서의 통과 지점을 후행 센서가 통과하는 시점을 비

교하면 무인 이동체의 움직임이 직선 운동인지 또는 회전 운동인지를 추정할 수 있음

무인 이동체의 항법 시스템에서, 전후 간격만큼 이격되고 무인 이동체의 중심으로부터 균일하게 이격된

자기장 센서 두 쌍이 직진 방향으로 평행하게 배열되고, 각 쌍의 선행 자기장 센서가 동일한 초기 시점에

각각 통과한 지점을 각 쌍의 후행 자기장 센서가 각각 통과하는 시점이 상이하다고 판정된 경우 무인 이동

체의 회전이 추정됨

무인 이동체의 운동 방향을 계산하는 데에서 주행기록계를 사용하면 예측하기 어려운 미

끄러짐 오차가 발생하고 관성 측정 유닛(IMU)을 사용하면 시간의 경과에 따라 오차가 누

적되기 마련임

대칭적으로 배열된 자기장 센서 쌍을 이용하여 선행 센서의 통과 지점을 후행 센서가 통

과하는 시점을 비교하여 무인 이동체의 회전(가령, 회전의 방향, 선속력, 각도 등)을 추정

함

주행기록계나 IMU에 의존하는 경우보다 무인 이동체의 회전을 신속하고 효율적으로 추

정함으로써 무인 이동체의 항법 시스템을 개선할 수 있음

다중 자기장 센서를 이용한



 자기장 센서를 활용하여 무인 이동체의 항법 솔루션을 제공함으로써 구현 비

용을 낮출 수 있고 대규모 무인 이동체 배치에 효과적임

 신속하게 효율적으로 무인 이동체의 회전을 추정할 수 있어 다양한 무인 이동

체 운영에 유리함

 회전 추정을 위한 다중 자기장 센서 배치에 따른 공정 난이도

 자기장 측정 데이터 기반의 위치 추정의 정확도를 높이기 위한 알고리즘 구현

의 복잡도

 소매, 제조, 물류 및 공용 시설 등 많은 실내 환경뿐만 아니라 자기장 측정이

가능한 다양한 산업 현장에서 무인 이동체의 도입이 적극적으로 추진됨

 자율주행 등 다른 연계 산업의 발전이 가속화되고 있음

 센서 대부분이 해외 기술 선도국으로부터 수입되고 있고 국내의 생산 인프라

는 부족한 실정임

 무인 이동체의 운영과 관련된 규제의 변동 리스크가 있음

 무선 통신 등 여타 인프라의 저변 확대에 따른 시장 규모 변동 우려

<무인 이동체의 회전 추정의 예시>

 본 기술은 무인 이동체에 자기장 센서를 여러 개 배열하고 고가의 다른 센서 없이도 그러한 다중 자

기장 센서 배열을 기반으로 무인 이동체의 회전의 방향, 속력, 각도 등을 추정하는 데에 유용함

 무인 이동체의 활용이 널리 보급될 것으로 예측되는 산업계 전반에 걸쳐 비용 효율적인 방식으로 움

직임을 추정하는 항법 솔루션을 통해 기술 경쟁력을 갖출 수 있을 것으로 판단됨

<무인 이동체를 위한 다중 자기장 센서 배열의 예시>



송진우

세종대학교 지능기전공학부 무인이동체공학전공

무인이동체 항법유도제어, 센서 융합 및 자율주행항법

jwsong@sejong.ac.kr

http://home.sejong.ac.kr/~jwsong/

기본원리
파악

기본개념
정립

기능 및 개념
검증

연구실환경
테스트

유사환경
테스트

파일럿현장
테스트

상용모델
개발

실제환경
최종테스트

상용운영

다중 자기장 센서 배열을 이용한
무인 이동체의 움직임의 추정

10-2021-0044414
(2021.04.06.)

10-2258188
(2021.05.24.)

한국

무인 이동체, 항법,
회전, 자기장 센서, 

자기장 지도

Unmanned Vehicle, Navigation, 
Rotation, Magnetic Sensor, 

Magnetic Map

: 현재 단계입니다.

mailto:jwsong@sejong.ac.kr

