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1. 서론 

 
최근 들어, 기존의 사무용 공간으로 사용되

고 있는 빌딩은 기존의 단순한 공간 활용의 개
념에서 탈피한 지능형 빌딩 시스템(IBS: 
Intelligent Building System)으로 발전하고 있다 1. 
지능형 빌딩 시스템은 첨단 정보 통신 서비스

의 지원, 최적의 빌딩관리를 통해 입주자에게

는 최상의 근무 환경을 제공하고, 관리인에게

는 빌딩의 효율적인 관리를 통한 경비 절감을 
가능하도록 한다 2. 

최근 이슈가 되고 있는 빌딩내의 HVAC 시

스템의 전력사용량을 보다 지능적으로 제어하

기 위해서는 이를 이용하는 입주자의 현재 상
태를 파악하는 것이 중요하다. 따라서 지능형 
빌딩과 스마트 빌딩을 개발하기 위한 요소 기
술로서 실내 거주자 위치인식기술에 대한 관심

이 점차 증대되고 있다 
본 논문에서는 지능형 빌딩에서의 에너지 절

약형 HVAC 시스템의 설계 및 서비스를 제공

하기 위한 목적으로 셀 기반 ZigBee 위치인식 
시스템을 설계하고, 성능을 평가하였다.  

본 논문은 서론을 포함하여 4 장으로 구성

되어 있다. 2 장에서는 셀 기반 ZigBee 위치인

식 시스템의 설계에 대해 기술하였으며, 3 장에

서는 설계된 시스템의 성능을 평가하였다. 마
지막으로 4 장에서는 결론과 향후 연구 방향에 
대하여 기술하였다. 

 

2. 셀 기반 ZigBee 위치인식 시스템 
 

일반적으로 ZigBee 기반 위치인식 기술은 
주로 3 개의 고정된 노드(Nodeblind)의 위치정보

와 수신세기를 하나의 이동 노드(Nodemobile)가 
수신하여 상대좌표를 연산하는 삼각측량을 기
반으로 하고 있다. 그러나 상대위치 연산에서

의 핵심이 되는 RSSI(Received Signal Strength 
Indication)신호는 온도나 습도와 같은 환경조건

에 따라 편차가 심하게 나타나는 특징이 있어 
일정한 수준의 위치 정도를 보장하지 못하는 
문제를 가지고 있다. 

Fig. 1 은 앞에서 기술한 셀 정보를 이용하

여 위치정보를 수집하기 위한 기본적인 알고리

즘을 흐름도로 표현한 것이다. 그림에서 이동 
노드는 전원이 인가되면 제일 먼저 초기화 과
정을 수행하고 나서, 위치정보를 수신할 수 있
는 고정 노드의 수가 3 개 이상이 되는지를 확
인하는 과정을 거친다. 이후에 이동 노드는 브
로드캐스팅 방식을 통해 고정 노드의 위치 정
보를 요청하게 되고, 이를 수신하면 RSSI 값을 
이용하여 이동 노드의 현재 위치를 연산하는 
과정을 반복하게 된다. 

그러나 앞에서 기술한 것과 같이 RSSI 값은 
온도와 습도와 같은 환경정보에 따라 다양한 
편차를 가지기 때문에 보다 정확한 위치정보를 
수집하기 위해서는 안테나 게인과 관련된 현재

의 RSSI parameter 를 최적화 하는 과정이 필요

하다. 이를 알고리즘에서는 ‘calibration mode’로 
표현하였으며, 안테나 게인을 보다 정확하게 
하기 위해서는 이동 노드를 가지고 있는 입주

자가 특정 셀의 중점으로 우선 이동한 후 교정

과정을 수행해야 한다. 
입주자가 현재 위치의 오차를 보정하기 위
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해서 이동 노드의 모드를 교정모드로 전환하게 
되면, 이동 노드는 현재의 위치정보와 셀의 중
점좌표 테이블을 이용하여 에러값을 연속적으

로 연산하여 자기가 속해있는 셀을 먼저 확인

한다. 자기가 속해 있는 특정 셀이 결정되면, 
이동 노드는 안테나 게인과 관련된 n(신호 전
파상수), d(수신 거리), A(1m 거리에서의 수신 
신호 세기)의 정보를 동적으로 변경하면서 중
점에서의 위치 오차가 최소가 되는 파라미터를 
결정하게 된다. 
 

3. 시스템 성능평가 
 

본 논문에서 제안한 시스템의 성능을 평가

하기 위해서 우선 고정 노드와 이동 노드는 TI
사의 8 비트 SoC 형태의 MCU 인 cc2431 을 사
용하였으며, 위치 정보를 모니터링 하기 위한 
모니터링 노드는 마찬가지로 TI 사의 SoC 형태

의 ZigBee transceiver 인 cc2420 과 ATmel 사의 8
비트 MCU 인 ATmega128 을 사용하여 H/W 모
듈을 제작하였다. 또한 제안한 알고리즘의 성
능을 평가하기 위해 RFID/USN 센터의 차폐도 
70db 를 지원하는 차폐환경에서 수행하였다. 

고정 노드는 3.25m 간격으로 가로, 세로 6.5
크기안에 9 개를 설치하였으며, 이동 노드는 시
험장내 10 개의 임의의 지점으로 이동시키면서 
위치정도를 측정하였다. 이때, 파라미터 교정과

정을 위해 이동 노드는 지점 이동 후 90 초가 

되는 시점에 모니터링의 좌표평면 값을 기록하

는 방식으로 각 5 번씩 기록하였으며, 그 결과

는 table 1 과 같다.  
 

5. 결론 
 

본 논문은 거주자의 위치와 이동 패턴 등
을 스스로 파악하여 지능적으로 입주자에게 가 
장 적합한 업무 환경을 제공해 줄 수 있는 셀
기반 ZigBee 위치인식 시스템을 설계하고 성능

을 평가하였다. 성능평가 결과를 통해 제안한 
셀 기반 ZigBee 기반 위치인식 시스템은 지능

형 빌딩에서 거주자의 위치정보의 획득에 효과

적으로 사용할 수 있음을 알 수 있었다. 그러

나 본 논문의 결과는 이상적인 환경에서 수행

되었기 때문에 보다 실용적인 결과를 도출하기 
위해서는 다양한 환경조건에서의 실험이 필요

할 것으로 판단된다.  
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Fig.  1. Flowchart of cell-based ZigBee Location System 

Table 1. Result of proposed system 

NO Xactual Yactual Xmobile Ymobile RMS

1 3.25 4.50 2.50 4.25 0.79

2 3.25 4.50 2.75 4.75 0.56

3 3.25 4.50 2.75 4.00 0.71

4 3.25 4.50 2.75 4.00 0.71

5 3.25 4.50 2.75 4.50 0.50
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