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기지국 위치정보와 GPS 모듈을 이용한

능동형 위치획득 단말 연구

하승일*, 이현재**, 오창헌***

    요 약
본 논문에서는 위치기반 서비스 인프라 구축에 필요한 능동형 위치획득 단말을 제안하고 실제 사용 

환경에서 성능을 분석하였다. 제안하는 능동형 위치획득 단말은 GPS 모듈과 CDMA 모듈이 결합된 복

합 단말 형태로서 위성 GPS 신호를 이용한 독자적 위치정보 획득이 가능하며, GPS 음영 지역에서는 기

지국 좌표 정보를 이용하여 사용자 위치를 결정할 수 있다. 이것은 기존 A-GPS 방식과 구별되는 독자

적 위치획득 기법이다. 또한, 음영지역에서 위치획득이 어려웠던 GPS 방식의 단점을 보완할 수 있다. 수

행한 실험 결과를 통해 본 논문에서 제안하는 능동형 위치획득 단말이 위치 기반 서비스에서 요구하는 

독자적인 위치획득 능력, 위치정보 획득의 연속성 및 위치 정보의 보안성 유지 등의 조건에 적합하다는 

것을 확인하였다.

A Study on the Active Location Acquisition Terminal Using 

Base-station Location Information and GPS Module

Seung-Il Ha*, Hyun-Jae Lee**, Chang-Heon Oh***

    Abstract

In this paper, we propose an active location acquisition terminal needing to construct an 

infrastructure based on a LBS and analyze the performance in real field. The proposed terminal is 

compounded with a GPS module and a CDMA module, so it can get the location information 

independently using satellite GPS signal and the proposed terminal can decide a user location with 

the location information of a base station in satellite GPS shadowed area. This is the distinguishable 

location acquisition method from the conventional A-GPS, and it complements a disadvantage of the 

conventional GPS. From these results, we can confirm that the proposed active location acquisition 

terminal is suitable to the requirements for the LBS which are the independent location acquisition 

ability, the continuity in the location information acquisition and the maintenance in the location 

information security.
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1. 서론 

최근 급속한 인터넷 및 이동통신 기술의 발전

에 따라 사용자 중심 서비스의 다양성 및 확장

성이 증대되고 있다. 특히 높은 수준의 연산능력
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과 다양한 네트워크와 인터페이스 할 수 있는 

다기능·지능형 개인 휴대 단말의 확산을 바탕으

로 유비쿼터스 사회를 향한 다양한 연구가 진행

되고 있다. 이와 같은 경향 중에서도 위치기반서

비스(LBS : Location-Based Service) 에 대한 

연구가 활발히 진행되고 있다. LBS란 사용자의 

위치 및 지리 정보를 활용해 다른 형태의 정보

와 실시간으로 결합하여 사용자가 필요로 하는 

다양한 서비스를 제공하는 것을 의미한다[1]. 

LBS는 그 효용성이 입증되면서 교통, 치안 등 

공공부문까지 널리 활용되고 있다[2].

LBS를 구성하는 요소 기술은 크게 위치를 결
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정하기 위한 위치 결정 기술(LDT : Location D

etermination Technology), 위치데이터 관리를 

위한 LBS 기반기술 그리고 서비스를 제공하기 

위한 LBS 응용기술로 구분할 수 있다. 요소 기

술 중에서도 공간적, 시간적 단절 없이 사용자 

위치정보를 독자적으로 획득 가능하고 보안성이 

높은 위치 결정 기술은 LBS에서 요구되는 핵심

적인 기술이라 할 수 있다. 

따라서 본 논문에서는 다양한 LDT 의 요구사

항을 충족시키기 위해 위성 GPS 모듈과 CDMA 

모듈을 결합한 복합 단말 구조를 갖는 능동형 

위치획득 단말을 제안하고 실제 사용 환경에서 

성능을 분석하였다. GPS 모듈은 실외 환경에서 

위치 정보의 정밀도 향상과 독립적 위치정보 획

득을 위해 사용되었다. CDMA 모듈은 GPS 신

호 음영 지역에서 기지국 정보를 이용한 사용자 

위치 정보의 결정과 네트워크 인터페이스 역할

을 위해 사용되었다. 사용자 위치 결정은 단말에

서 수신된 주변 기지국 정보와 GPS 데이터를 

갖고 네트워크에서 사용자 위치를 결정하는 A-

GPS 방식과 달리 사용자 단말이 등록된(registr

ation) 기지국 좌표 값을 사용자 단말의 위치로 

매핑 하는 방식이다. 

본 논문의 구성은 다음과 같다. 먼저 2장에서

는 기존 LDT 대해 개괄적으로 살펴본다. 3장에

서는 제안하는 능동형 위치획득 단말의 구조와 

위치 획득 알고리즘을 설명한다. 4장에서는 실제 

사용자 환경에서 시험한 결과를 분석한다. 5장에

서는 본 논문의 결론을 맺는다.

2. 위치 결정 기술

기존 위치 결정 방식 (LDT)은 크게 GPS 위

성 정보를 이용하는 단말기 기반 (handset 

based) 방식과 이동통신망을 이용하는 네트워크 

기반 (network based) 방식, 이들을 혼합하여 사

용하는 혼합(hybrid) 방식으로 분류할 수 있다

[3]. 네트워크기반 위치추적 방식은 cell의 크기

에 의해 오차범위가 결정되는 단점과 단말이 자

체적으로 위치정보를 획득할 수 없다는 단점을 

갖는다. 단말기 기반 방식은 음영지역에서 위치 

획득이 불가능한 단점이 있다. 두 방식의 단점을 

보완하기 위해 혼합 방식이 연구되었지만 여전

히 단말 독자적인 위치 획득이 불가능 하다는 

단점이 존재한다[4]. 본 장에서는 이와 같은 

LDT에 대해 개괄적으로 기술한다.

2.1. Network-based LDT

네트워크기반 LDT는 Cell-ID, Enhanced Cell

-ID, AOA, TOA, TDOA 등의 위치 추적 기술

이 사용되고 있다. 이와 같은 방식들은 단말기와 

주변(neighbor) 기지국 사이에 음성 및 데이터 

통신을 위해 주고받는 제어신호 및 PN code 시

간 offset 값을 이용하여 사용자 단말의 위치를 

추정한다[5][6]. Cell-ID 기술은 가장 단순한 네

트워크기반의 위치 측위 기술로서 이용자가 속

한 기지국의 Cell-ID를 통해 이용자의 위치를 

파악하는 장점이 있으나 정확도는 떨어진다. 따

라서 고객의 위치를 정확히 파악해야 하는 분야

에서의 위치기반 서비스로는 적합하지 않다. En

hanced Cell-ID 방식은 Cell-ID 방식에 기지국

과 단말기 사이의 거리 정보를 추가하여 정확도

를 개선한 방법이다. 

2.2. Handset-based LDT: GPS

GPS 위성을 이용한 위치추적 기술은 최소 위

성 3대로 삼각측량법을 적용하여 위치를 측위 

할 수 있다는 발상에서 시작하였다. GPS 위성을 

이용한 기술은 위치 정보의 정밀도는 우수하지

만 음영 지역에서는 위치 정보를 획득할 수 없

다는 단점이 있으며, 네트워크와의 인터페이스가 

불가능 하다는 단점이 있다. 

2.3. 혼합 LDT : A-GPS

혼합방식은 단말기 기반의 GPS 방식이 갖고 

있는 공간상의 한계와 네트워크 기반 LDT의 낮

은 정밀도 문제를 극복하기 위해 각각의 기술을 

혼합한 방식이다. 대표적인 예는 A-GPS (Assis

ted-GPS) 기술로 퀄컴의 gpsOne 역시 이 기술

과 맥락을 같이 한다[7]. A-GPS 방식은 GPS 위

성 정보와 이동통신망에서 획득되는 신호 정보

를 네트워크 내에 위치한 PDE (position determi

nation entity)에 보내고 PDE에서는 단말기에서 

전송된 정보와 기지국에서 생성된 정보를 혼합

하여 단말기 위치를 계산하여 사용자 단말기로 

재전송하는 방법이다. (그림 1)에 그 구성과 위

치 정보 흐름도를 나타내었다[7]. 
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(그림 1) A-GPS 시스템 구성 및 위치 측위 

흐름도

A-GPS 방식은 개인 위치정보를 공용 망과 

서버를 사용하여 처리하고 단말기에 송신하기 

때문에 보안 문제를 야기할 수 있다는 점, 네트

워크의 PDE 지원이 없으면 사용자 단말이 독자

적으로 위치정보를 획득할 수 없다는 점, 고속 

이동 중인 경우 사용자 단말이 위치 정보 획득

을 위해 데이터를 수집하여 송신한 시점과 계산

된 위치정보를 수신한 시점이 서로 달라 위치 

편차가 생길 수 있다는 점, 잦은 위치정보 획득 

요청으로 인해 네트워크의 부하가 증가된다는 

점 등의 단점들이 존재한다. 

3. 능동형 위치획득 단말

본 장에서 제안하는 능동형 위치획득 단말의 

물리적 구조와 능동형 위치획득 방법에 대해서 

대하여 기술한다.

3.1. 능동형 위치획득 단말의 물리적 구조

본 논문에서 제안하는 능동형 위치획득 단말

의 구조를 (그림 2)에 나타내었다. 제안하는 단

말은 크게 MSM6025를 기반으로 하는 CDMA 

module과 SiRF III 기반의 GPS 모듈로 구분할 

수 있다. 기능적으로 master 모듈은 CDMA 모

듈이 되고 slave 모듈은 GPS 모듈이 된다. GPS 

모듈의 주 역할은 수신된 위성 정보로부터 사용

자 단말의 위치를 계산하여 CDMA 모듈로 송신 

하는 것이다. 기존 A-GPS 단말도 위성 GPS 정

보를 수신하지만 수신된 정보를 이용해 직접  

단말의 위치를 계산할 수는 없다. 이 점이 A-G

PS 단말과 제안하는 단말이 구별되는 차이점 중

의 하나이다. GPS 모듈에서 CDMA 모듈로 전

송되는 정보는 NMEA (national marine electron

ics association) 0183의 형태로 단말의 위치 정

보 (경도, 위도, 고도) 뿐만 아니라 fix mode (2

D, 3D 또는 not fix), HDOP (horizontal dilution 

of precision), PDOP (position dilution of precisi

on) 등의 부가 정보도 포함된다[8][9]. 

(그림 2) 능동형 위치획득 단말 구조

CDMA 모듈은 크게 RF 송수신부 (RFR61xx, 

RFT61xx), baseband부 (MSM6025, PMIC, MC

P) 로 구분된다. 능동형 위치획득 단말에서 CD

MA 모듈의 역할은 크게 3가지로 정리할 수 있

다. 첫 번째는 GPS 모듈의 제어 및 GPS 모듈로 

부터 위치정보를 수집하는 것이다. 두 번째는 G

PS 음영지역에서 CDMA 기지국 좌표를 이용한 

위치 정보를 결정하는 역할이다. 제안하는 단말

은 GPS 모듈을 통한 위치정보 획득이 불가능한 

지역에 위치하면 사용자 단말이 등록 (registrati

on)시 획득한 기지국 좌표정보 (경도, 위도)를 

사용자 단말 위치 정보로 매핑 한다. 따라서 상

황에 따라 독자적으로 위치정보 획득이 가능하

며, 네트워크에서의 사용자 위치정보 처리과정이 

없기 때문에 위치 정보의 보안성을 증대 시킬 

수 있다. 그러나 단말과 기지국 사이의 거리에 

따라 위치 정보의 신뢰도가 결정된다는 단점이 

존재 한다. 세 번째는 네트워크 인터페이스로서

의 역할이다. CDMA 모듈은 GPS 모듈로 부터 

수집된 위치 정보나 기지국 좌표 정보와 같은 

사용자 위치정보를 SMS 또는 data call 을 통해 

LBS 로 전송하는 인터페이스 역할을 수행하며, 

사용자간 음성 통화 채널의 역할도 수행할 수 

있다.

3.2. 능동형 위치획득 과정

본 논문에서 제안하는 능동형 위치획득 단말
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(그림 3) 능동형 위치획득 단말의 위치정보 획득 과정

은 복합 단말의 형태로 수신된 위성 정보와 주

변 기지국 정보를 네트워크 내에 존재하는 PDE

로 전송하여 사용자의 위치를 계산하고 재전송 

받는 기존 A-GPS방식과는 달리 장착된 GPS 

모듈에서 독자적으로 사용자의 위치 정보(경도, 

위도)를 계산할 수 있다. 또한, 단말기의 공간적

인 상황에 따라 GPS 모듈을 통한 위치 획득과 

CDMA 기지국 좌표를 이용한 사용자 위치 결정

과정을 네트워크의 도움 없이 스스로 전환할 수 

있다는 장점이 있다. 제안하는 단말의 위치 정보 

획득 및 전송 과정을 (그림 3)에 나타내었다. 

능동형 단말에 전원이 인가되면 CDMA 모듈

의 boot 코드에 의해 GPS 모듈과 CDMA 모듈

이 각각 초기화 된다. GPS 모듈은 전원이 인가

됨과 동시에 위성 GPS 신호를 미리 정해진 시

간동안 검색하며, 위치 정보 계산을 위해 요구되

는 위성 정보들을 GPS 위성으로부터 수신한다. 

해당 시간동안 사용자 단말의 좌표가 계산되어 

3D 상태로 fix 되면 CDMA 모듈로 좌표를 전송

한 후 sleep 모드로 전환된다. 만약, 사용자 좌표

가 fix 되지 않으면 CDMA 모듈로 상태를 전송

한 후 sleep 모드로 전환된다. 

CDMA 모듈은 전원이 인가된 후 메모리 및 

register 를 초기화하고 등록을 위한 기지국 탐

색모드로 전환된다. 탐색이 끝난 후 사용자 단말 

등록(registration) 과정을 위해 기지국의 제어 

채널들을 decode한다. 이때 제어 채널에 포함되

어 있는 기지국 좌표 데이터를 획득하여 메모리

에 저장한다. 기지국 좌표 데이터는 기지국에서 

broadcasting 하는 정보이기 때문에 별도의 추가

적인 인프라를 요구하지 않는다. 이 정보를 바탕

으로 제안하는 능동형 단말이 네트워크 내부에 

존재하는 PDE의 도움이 없이도 사용자 단말의 

대략적인 위치를 판단할 수 있다. 단, 사용자 단

말은 가장 가까운 거리의 기지국에 등록된다는 

전제가 필요하다. 사용자 단말의 등록과 기지국 

좌표 정보 저장이 끝나면 sleep 모드로 전환된

다. Sleep 모드에서 LBS로 부터 사용자 위치정

보 전송 요청이나 미리 설정된 위치정보 탐색 

주기에 의한 위치 정보획득 요청이 들어오면, 

CDMA 모듈은 preferred 위치획득 과정으로 설

정된 GPS 모듈을 wake-up 시키고 상태를 확인

한다. 이후의 과정은 초기 booting 과정과 동일

하다.

이와 같이 제안하는 능동형 위치획득 단말은 

독립적인 사용자 위치획득이 가능하기 때문에 

무선통신 네트워크의 부하를 최소화시킬 수 있

으며, 위치정보의 처리 과정에 있어 네트워크는 

단지 정보를 전송하는 보안성이 확보된 채널의 

역할만을 수행하므로 위치 정보의 보안성 향상
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(그림 4) A-GPS 단말의 위치정보 획득 결과

(실내 고정, 3m 이격)

(그림 5) 능동형 단말의 위치정보 획득 결과

(실내 고정, 3m 이격) 

에 기여 할 수 있다. 

4. 실험 환경 및 성능분석

본 장에서는 제안하는 능동형 위치획득 단말

과 상용 A-GPS 단말에 대하여 GPS 신호 수신

이 원활하지 않은 실내 환경과 실외 환경으로 

구분하여 사용자 환경에서 위치획득 성능을 실

험하고 그 결과를 분석하였다.  

4.1. 실험 환경

실험 환경은 <표 1>과 같이 4가지 사용자 환

경으로 구분하였으며, 위치획득 성능을 비교할 

실험대상은 현재 시판되고 있는 상용 A-GPS을 

이용한 단말(이하 A-GPS 단말) 1대와 본 논문

에서 제안하는 능동형 위치 획득 단말(이하 능

동형 단말) 1 대를 대상으로 하였다. 

구분 상태 위치
실내 고정 창으로부터 3m 이격

고정 창으로부터 30 cm 이격
실외 이동 차량 이동 중

고정 실외 주차장

<표 1> 실험 환경 

첫 번째 조건은 실내 고정 조건으로 실험대상 

단말들이 위성신호를 직접 수신가하기 어렵도록 

창으로부터 3m 이격된 위치에서 위치획득 성능

을 확인하였다. 위성신호 음영지역인 경우의 실

내 측위 성능을 확인하기 위함이다. 두 번째 조

건은 제한적으로 위성정보를 활용할 수 있는 상

태로 대상 단말들이 위성신호를 직접 수신 하지

는 못하지만 미약한 위성 신호를 수신할 수 있

도록 창가로부터 30cm 이격하여 실험하였다. 세 

번째는 실외 이동상태 조건으로 비교 대상 단말

들을 차량에 부착하고 정해진 지점에서 사용자 

위치정보를 획득하였다. 차량 속도는 평균 시속 

60Km/h 이상으로 실험하였다. 네 번째 조건은 

차량에 장착한 상태로 실외 주차장에서 위치정

보 획득 성능을 비교하였다. 위성 GPS 신호의 

주파수 특성을 고려하여 동일 시간, 동일 장소에

서 A-GPS 단말과 능동형 단말의 위치 정보를 

획득하였다. 데이터 획득 주기는 5분마다 1회씩 

위치정보를 획득하였다. 성능 지표로는 일정한 

시간동안 획득된 위치정보들의 평균 편차(avera

ge deviation)를 사용하였다. 평균 편차는 자료의 

산술적 평균과 각 변량 편차의 절댓값을 평균한 

값으로 계량적인 성질에 대한 집단의 불균일성

을 나타내는 도수 특성 값의 하나이다.

4.2. 성능 분석

4.2.1 실내 고정상태 : 창에서 3m 이격

(그림 4)와 (그림 5)는 각각 실내 고정 상태에

서 실험 대상 단말을 창으로 부터 3m 건물 안쪽

으로 이격시켜 획득한 위치정보들을 나타낸 것

이다. 위치정보는 36회(3시간) 동안 획득하였다. 

<표 2>에 LBS로부터 획득된 A-GPS 단말과 능

동형 단말의 위치와 실제 위치와의 오차 거리와 

평균 편차를 나타내었다. (그림 4)의 A-GPS 단

말의 경우 평균 편차는 약 59m, 최대 오차 거리

는 447m로 넓은 영역에 걸쳐 분포하였다. 이것

은 A-GPS 단말이 주변 기지국 정보만을 가지
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고 위치를 추정했기 때문인 것으로 판단된다. 

반면, (그림 5)의 능동형 단말은 실험 장소에

서 가장 가까운 기지국 좌표를 사용자 위치로 

결정하여 LBS 에 전송하였다. 36회 동안 같은 

지점을 전송하였기 때문에 평균 편차는 0으로 

나타났다. 이 실험을 통해 제안하는 능동형 단말

이 GPS 위성정보 수신이 어려운 실내 환경에서 

CDMA 네트워크 내부의 PDE 도움 없이 독자적

으로 사용자 단말의 위치를 결정 할 수 있다는 

것을 알 수 있다. 그러나 기지국과 능동형 단말

의 거리가 멀어질 경우 위치추정 오차는 증가할 

수 있다.

<표 2> 창에서 3m 이격된 실내 고정 상태의 

평균 편차

A-GPS 
단말(m)

능동형 
단말(m)

A-GPS 
단말(m)

능동형 
단말(m)

1 104 164 21 163 164
2 165 164 22 204 164
3 60 164 23 80 164
4 103 164 24 7 164
5 141 164 25 160 164
6 197 164 26 319 164
7 52 164 27 156 164
8 39 164 28 100 164
9 61 164 29 20 164
10 41 164 30 125 164
11 67 164 31 168 164
12 113 164 32 106 164
13 99 164 33 167 164
14 145 164 34 161 164
15 69 164 35 176 164
16 110 164 36 75 164
17 153 164
18 27 164 평균 126.1 164
19 162 164 표준편차 83.6 0
20 447 164 Average 

Deviation 59.1 0

4.2.2 실내 고정상태 : 창에서 30cm 이격

<표 3>에 창가로 부터 30cm 이격된 위치의 

실내 고정 상태에서 A-GPS 단말과 능동형 단

말에서 획득된 위치를 근거로 실제 위치와 LBS 

상 위치간의 오차 거리와 평균 편차를 나타내었

다. A-GPS 단말의 평균 편차는 약 44m 미터로 

3m 이격 조건보다 약 15m 감소하였다. GPS 위

성정보를 활용하면서 36회 시험에 걸쳐 위치 정

보의 품질이 개선되었다고 할 수 있다. 능동형 

단말은 평균 편차가 약 34m 로 나타났다. 같은 

조건의 A-GPS 단말과 비교하였을 때 약 10m 

정도 우수하다. 이와 같은 결과는 제안하는 능동

형 단말이 GPS 신호 수신이 가능한 지역에서는 

위치 획득의 정밀도가 A-GPS 방식보다 높다는 

것을 나타낸다.

<표 3> 창에서 30cm 이격된 실내 고정 상태의 

평균 편차

A-GPS 
단말(m)

능동형 
단말(m)

A-GPS 
단말(m)

능동형 
단말(m)

1 144 164 21 60 32
2 249 130 22 144 49
3 125 116 23 116 72
4 168 149 24 147 71
5 106 123 25 139 107
6 204 101 26 299 80
7 257 106 27 148 68
8 320 122 28 160 114
9 115 94 29 124 129
10 188 116 30 184 238
11 193 123 31 189 223
12 176 90 32 221 178
13 160 82 33 124 139
14 129 68 34 78 109
15 139 116 35 166 94
16 245 61 36 126 87
17 110 62
18 191 55 평균 163.5 104.1
19 100 34 표준편차 57.7 46.6
20 143 48 Average 

Deviation 44.2 34.8

4.2.3 실외 이동상태 : 차량 탑재

<표 4>에 실외 이동 조건에서 A-GPS 단말

과 능동형 단말의 위치 측위 성능을 나타내었다. 

능동형 단말과 A-GPS 단말을 차량에 장착하고 

정해진 이동 경로를 따라 이동하면서 17개위치 

획득 장소에서 위치정보를 수집하였다. 위치 정

보는 LBS 의 Web 지도에서 확인하였으며, 차량 

속도는 평균 시속 60Km/h 이상으로 실험하였다.

<표 4> 실외 이동 상태의 위치 획득 결과

번호 위치 획득 지점 A-GPS 단말 능동형 단말
1 출발지 정상 정상
2 더스타파크 앞 정상 정상
3 조달청 품질 관리단 정상 정상
4 보현사 4거리 정상 정상
5 언동3교 정상 정상
6 하반교 정상 정상
7 용인대 3거리 정상 정상
8 원천교차로 정상 정상
9 송전교차로 정상 정상
10 45번 국도상 정상 정상
11 동항사거리 정상 정상
12 안성 3.1 운동 기념관 정상 정상
13 서안성IC 정상 정상
14 평택안성간고속도로상 정상 정상
15 남안성IC 위치이탈 정상
16 제2산업단지사거리 정상 정상
17 목적지 정상 정상

A-GPS 단말의 경우 17개 지점 중 16개 지점

에서 정상적으로 위치 정보를 획득하였고, 1개 

지점에서만 이탈된 위치 정보를 제공하였다. 이
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기준위

치

(그림 6) A-GPS 단말의 위치정보 획득 결과(실외 

고정)

(그림 7) 능동형 단말의 위치정보 획득 결과(실외 

고정)

탈 지점은 남안성 IC 부근(16번 지점)으로 약 

4km 정도의 오차를 나타냈다. 이와 같은 결과는  

남안성 IC 부근에 도로가 신설되면서 주변 기지

국환경이 좋지 않아 주변 기지국들의 시간 

offset 정보가 충분하지 않았기 때문으로 판단된

다. 제안하는 능동형 단말은 단말의 이동 속도에 

대한 영향 없이 17개 지점 모두에서 안정적인 

위치 정보 획득 성능을 나타내었다. 주변 기지국 

상황에 영향을 받지 않고 GPS 모듈 독자적으로 

위치를 결정하는 방식이 갖는 이득이다.

4.2.4 실외 고정상태 : 실외 주차장

(그림 6)과 (그림 7)에 각각 A-GPS 단말과 

능동형 단말의 실외 고정 상태에서 위치정보 획

득 성능을 나타내었다. LBS 지도상에서 기준점

과 단말기로부터 획득된 위치까지 거리의 평균 

편차 데이터를 <표 5>에 나타내었다. 실외 주차

장에서 대상 단말들의 절대 위치를 LBS 지도상

에 나타낼 수 없기 때문에 LBS 지도의 특정 지

점을 기준으로 거리를 측정하였다.

 A-GPS 단말의 경우 평균 편차가 약 20m 로 

나타났다. 창에서 30cm 이격을 준 실내 고정 데

이터와 비교해 볼 때, 약 24m 향상되었다. 실외 

주차장이 실내 보다는 GPS 신호를 수신하는데 

더 좋은 조건이기 때문에 평균 편차가 향상된 

것으로 판단된다. 그러나 (그림 6)과 같이 지도

상 기준 지점으로부터 최대 약 487m 까지 떨어

진 지점을 단말의 위치로 판정 하는 경우도 있

었다. 제안하는 능동형 단말의 경우 평균 편차가 

약 2.3m 로 나타났다. 이것은 36회에 걸쳐 획득

된 단말의 위치 정보를 평균하여 평균 지점을 

중심으로 반경 2.3m 원을 그렸을 때 36개 데이

터 모두가 원안에 위치한다는 의미이다. 따라서 

획득된 위치 정보의 품질이 매우 안정적이며, 높

다는 것을 알 수 있다. 

<표 5> 실외 고정 상태의 평균 편차(실외 

주차장)

A-GPS 
단말(m)

능동형 
단말(m)

A-GPS 
단말(m)

능동형 
단말(m)

1 120 103 21 117 102
2 124 104 22 118 100
3 119 104 23 122 100
4 122 100 24 127 98
5 116 100 25 124 101
6 127 100 26 124 100
7 130 100 27 120 98
8 122 103 28 110 92
9 115 101 29 128 105
10 126 94 30 113 102
11 128 109 31 120 99
12 128 103 32 120 95
13 117 101 33 112 101
14 116 101 34 104 101
15 111 101 35 125 101
16 118 106 36 126 101
17 487 108
18 140 95 평균 130.7 100.9
19 106 103 표준편차 61.4 3.4
20 125 102 Average 

Deviation 20.8 2.3

5. 결론

본 논문에서는 위치정보 획득의 연속성 확보

와 독자적 위치정보 획득이 가능한 능동형 위치

획득 단말을 제안하였으며, 실제 사용자 환경에

서 위치획득 성능을 실험을 통해 분석하였다. 

실험 결과, GPS 위성이 보이지 않는 창으로부

터 3m 이격시킨 실내 고정 조건에서는 기지국 

좌표를 이용하여 단말의 위치를 결정할 수 있었

다. 이것은 제안하는 단말이 음영 지역에서는 위

치 정보를 획득할 수 없었던 GPS 방식의 단점

을 효과적으로 보완할 수 있으며, 위치정보 획득



490 디지털콘텐츠학회 논문지 제9권 제3호(2008. 9)

의 연속성 확보가 가능하다는 것을 의미한다. 또

한, PDE를 통한 위치정보 계산 과정을 수행하지 

않기 때문에 네트워크의 부하를 현저히 낮출 수 

있으며, 개인 위치정보 보호에도 유리하다. 그러

나 GPS 음영지역에서 기지국 좌표를 사용자 단

말의 위치로 매핑하기 때문에 기지국과 단말간

의 거리에 따라 추정 오차는 증가할 수 있다는 

단점이 존재한다.

창으로부터 30cm 이격된 실내 고정 위치에서

는 능동형 단말이 A-GPS 단말 대비 약 10m 정

도 우수하였다. 실외 이동 환경에서는 17개 지점 

모두에서 정확한 위치정보를 획득하여 고속 이

동 중에도 안정적인 위치정보 획득 성능을 나타

내었다. 실외 고정 조건에서도 위치 정보의 평균 

편차가 약 2.3m로 높은 신뢰성과 안정성을 나타

내었다. 이와 같이 GPS 위성 정보를 활용할 수 

있는 공간에서는 A-GPS 방식보다 능동형 단말 

구조가 상대적으로 우수한 성능을 갖는다는 것

을 알 수 있었다.

따라서 본 논문에서 제안하는 복합단말 형태

의 능동형 위치획득 단말이 기존 GPS 방식 단

말의 장점을 유지하면서 GPS 신호 음영지역에

서의 위치획득 문제, A-GPS 단말이 갖는 네트

워크 부하 문제 및 개인 위치 정보보안 문제를 

보완할 수 있는 위치획득 단말로 고려될 수 있

다. 
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