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서    론1. 

년대 이전까지는 높은 신뢰성과 고비용이 요구2000

되는 군사적 감시정찰 목적의 대형위성 개발이 일반적

인 추세였다 하지만 이러한 대형위성 개발의 경우 개. 

발기간이 길고 많은 비용이 요구되기 때문에 개발을 

진행하는데 있어 높은 위험성을 수반하고 있다[1,2]. 

그에 따라 세계 위성시장의 개발 동향은 중대형 고해

상도 위성의 의 가격으로 의 성능을 낼 수 있20% 80%

는 소형위성 개발로 바뀌었다.
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Abstract 

  In this study, an optical system for a lens-shifting method that compensates for microvibration of a 
high-agility small satellite has been designed. The lens-shifting method is an image-stabilization technique that 
can be applied to compensate for the optical path disturbed by microvibration. The target optical system is 
designed by using Code-V, a commercial optical-design code. The specifications for real satellite cameras 
have established the requirements for optical design. The Ray aberration curve, spot diagram, and MTF curve 
were carried out to verify if the designed optical system meets the requirements or not. The designed 
Schmidt-Cassegrain optical system with field flattener and a vibration-reduction lens has been verified to meet 
the optical requirements, 33% of MTF at Nyquist frequency, GSD of 2.87 m, and vibration coefficient of 
0.95~1.0.

초  록

  본 연구에서는 초점면부 영상안정화 기법 중 렌즈 시프팅 영상안정화 기법에 적용될 광학설계를 수
행하였다 렌즈 시프팅 기법은 광학탑재체로 전달되는 미세진동외란을 보상하기 위해 광 경로를 바꿔주. 
는 영상 안정화 기법이다 실제 위성카메라의 제원을 참고하여 렌즈 시프팅 기법이 적용될 광학계의 요. 
구도를 수립하였으며 광학설계 프로그램인 를 이용해 광학계를 설계하였다 설계된 광학계가 요, Code-V . 
구 조건을 충족하였는지 검증하기 위해 시야에 따른 광선 수차분석 스팟 다이어그램 분석 선도 , , MTF 
분석을 수행하였다 최종적으로 설계된 광학계는 슈미트 카세그라인 타입에 필드 플래트너와 진동보상. 
렌즈가 삽입된 형태이며 주반사경 직경은 나이퀴스트 주파수에서 으로 , 200 mm, GSD 2.87m, MTF 33%
광학계 성능요구도를 만족하였다 본 연구에서 설계된 진동보상렌즈의 입사광선에 대한 진동계수는 . 

으로 성능 요구도를 만족하였다0.95~1.00 .
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인공위성이 소형화됨에 따라 지상관측 임무를 수행

하기 위한 광학 탑재체의 크기 또한 소형화 되었다. 

고해상도 영상을 얻기 위해서는 영상센서에 일정량의 

빛이 노출되어야 하나 빛을 집속시켜주는 주반사경의 

크기가 작아지면서 충분한 노출시간이 요구된다 길어. 

진 노출시간 동안 위성본체의 미세진동은 영상품질을 

저하시키는 원인이 된다 따라서 소형위성에 탑재되어 . , 

있는 위성카메라의 영상품질 확보를 위해 광학탑재체

로 전달되는 미세진동을 보상해주는 방법이 필요하다.

일반적으로 중대형 지구관측 위성은 지구표면을 촬

영하는 동안 미세진동을 유발하는 모든 구동기를 정지

시키고 영상을 얻는 반면 군 정찰위성 등 지구관측용 , 

소형위성은 대부분 고기동을 하면서 지구표면을 촬영

하므로 반작용 휠 구동기 및 탑재 (Reaction Wheel) 

구동기에 의한 미세진동이 위성카메라로 들0~50 Hz 

어오게 된다 또한 영상센서 및 전자부에서  발생하는 . 

열을 쿨링하는 극저온 쿨러 펌프(Cryogenic Cooler) 

에서 나오는 미세진동이 고기동 소형위성 45~55 Hz 

영상품질을 떨어뜨리는 주요 진동원인으로 지목되고 

있다 따라서 고기동 소형위성의 영상안정화를 위[3]. 

해 현재 여러 가지 진동절연기법이 제안되고 있으나, 

본 연구에서는 영상이 직접 맺히는 초점면부에서 영상

을 안정화시키는 초점면부 영상안정화 기법을 다루고

자 한다 초점면부 영상안정화 기법은 위성안정화 기. 

법이나 카메라 안정화 기법에 비해 구동하는 질량이 

매우 작고 영상 흔들림을 직접 제어할 수 있다는 우수

한 장점이 있다.

초점면부 영상 안정화 기법은 크게 렌즈시프팅

기법과 센서시프팅(Lens Shifting) (Sensor Shifting) 

기법으로 나눌 수 있다 센서시프팅 방식은 카메라 시. 

스템 외부에서 들어오는 진동을 측정하여 영상센서

를 포함한 초점면부 일체(Image Sensor) (FPA, Focal 

에 대해 실시간 진동보상 운동을 적Plane Assembly)

용하여 영상 안정화를 꾀하는 기법이다 그러나 이 방. , 

법은 영상센서를 포함한 전자부를 구동하는 메커니즘

의 제작이 어렵다는 단점이 있다.

렌즈 시프팅 방식은 광로상에 삽입된 보정렌즈가 광

축의 수직면에서 움직임으로써 광 경로를 바꿔주는 개

념을 영상안정화에 적용하는 방법이다 미소진동이 위. 

성카메라를 가진 할 때 보정렌즈를 이에 대응하여 실, 

시간으로 움직여서 영상의 떨림을 보상하는 기법이다. 

일반적으로 보정렌즈 이동량 대비 영상의 이동량에 대

한 관계식을 적용하면 보정렌즈가 움직여야 하는 양을  

알 수 있고 미세진동에 의한 영상왜곡을 보상할 수 있

다 렌즈시프팅 방식은 센서시프팅 방법에 비해 구동 . 

메커니즘을 쉽게 적용할 수 있는 장점과 영상을 취득

하여 분석할 수 있는 카메라 시스템을 쉽게 제작 할 

수 있다는 장점이 있다.

초점면부 영상 안정화 기법이 국내외 위성체에 적용

된 사례는 아직 전무하며 선진국에서도 거의 연구 초, 

기 개발단계에 있다 독일의 . Technische Universitat 

은 초점면부 운동을 영상센서를 통해 측정 Dresden

후 기전방식을 통해 운동 보정하는 연구를 진행하였, 

으며 연구개발성과는 실험실 수준급으로 모델에 , HILS 

시험 및 검증하였다[4,5]. 

본 논문에서는 초점면부 안정화 기법 중 렌즈시프팅 

기법을 적용하여 미세진동을 보상하기 위해 실제 위, 

성카메라의 제원을 조사하여 렌즈시프팅 기법을 적용

할 목표광학계의 요구도를 수립하였으며 광학설계 소, 

프트웨어인 를 통해 렌즈시프팅 기법이 적용Code-V

될 광학계를 설계하였다 설계된 광학계가 요구 조건. 

을 충족하는지 분석하기 위해 시야에 따른 광선 수차

분석 스팟 다이어그램 분석, (Spot Diagram) , 

선도 분석을 수MTF(Modulation Transfer Function) 

행하였다 또한 진동계수. , (Vibration Coefficient) 를 

정의하여 진동보상 렌즈를 광축(Vibration Reduction) 

에 수직인 방향으로 움직였을 때의 민감도를 계산하였

다.

영상안정화를 위한 위성카메라2. 
광학부 설계

광학설계 시 고려해야할 주 변수로는 광학계의 형

태 광학 소자의 개수 렌즈 두께 곡률반경 유효초점, , , , 

거리  등이 있다 이 중 검출기 의 크기 및 . (Detector)

사양과 광학계의 형태를 결정함으로써 설계변수의 일

부를 고정된 값으로 설정하였다 나머지 변수는 설계. 

변수로 설정하여 제한조건을 만족시키는 범위 내에서 

수차를 최소화하고 우수한 광학성능을 갖도록 광학계 
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최적화 과정을 수행하였다.

최적화 과정에서는 오차함수를 광선(Optimization) 

수차에 관한 함수로 두고 광학 소자의 곡률 두께 직, , 

경과 보정렌즈의 굴절률 그리고 반사경의 비구면 계, 

수 등을 변수로 놓고 최적의 값을 구하였다[6].

광학부의 설계 요구도2.1 
최근 위성의 광학 탑재체로 TMA(Three-Mirror 

방식과 off-axis Aspheric) TMA(Three-Mirror Anast

방식이 많이 이용된다 이 두 가igmat) Korsch [7,8]. 

지 방식은 개의 반사경을 이용하여 빛을 집광하기 때3

문에 소형위성에 적용하기에는 크기와 무게의 제약이 

따르며 개의 반사경 모두 비구면으로 제작하여야 하, 3

기 때문에 비용 면에서도 제약이 따른다 이와 같은 . 

방식은 중형위성의 광학탑재체로 주로 채택되는 방식

이다 이 외에도 위성의 광학탑재체로 리치 크레티앙 . 

방식과 카세그라인 방(Ritchey-Chretien) (Cassegrain)

식이 있다 기본적으로 주반사경 부반사경이 광[1,9]. , 

축 상 에 정렬된 형태이며 반사경을 이루는 (On-Axis) , 

면의 곡률에 따라서 여러 가지 방식으로 나뉠 수 있으

며 목적에 맞게 여러 형태로 활용된다, .

본 연구에서는 소형위성 광학 탑재체의 광학계 형태

로 슈미트 카세그라인 방식의 망- (Schmidt-Cassegrain)

원경으로 결정하였다 슈미트 카세그라인 방식의 망원. -

경은 두 개의 반사경을 이용하여 빛을 집광하는 방식

으로 가장 큰 반사경인 주반사경을 구면으로 설계된 

형태이다 주반사경을 구면으로 제작한다면 방식. TMA 

에 비해 제작비용을 절감할 수 있다.

렌즈 시프팅 영상안정화 기법에 적용될 검출기의 사

양은 과 같다Table 1 .

Detector CMOS Sensor

Image Sensor Size 35.8×23.8 

The Number of Pixels 4368×2912

Pixel Size 8.2×8.2 

Table 1 Specification of Detector

렌즈 시프팅 영상안정화 기법이 소형위성에 필요한 

기술로 적용될 수 있도록 광학계의 주반사경에 대한 

요구사항으로 유효직경을 으로 광학계의 전200 mm , 

체길이를 이하로 제한하였다500 mm .

주반사경의 직경이 인 유사한 크기를 갖는 200 mm

실제 위성카메라의 제원을 참고하여 광학설계 요구도

를 수립하였다 에서 보듯이 주반사경의 직경. Table 2

이 인 위성카메라의 경우 주로 고도 200 mm 700 km 

상공에서 주로 운용된다 그 이유는 지구관측임무를 . 

수행하는 광학 탑재체의 경우 가시광선 대역을 이용하

여 지상에 있는 관측대상의 복사에너지를 측정을 통해 

위성영상을 생성한다 따라서 지구관측임무를 수행하. 

는 광학탑재체는 관측대상의 복사에너지 측정이 용이

한 저궤도에서 주로 운용되므로 운용고도에 대한 요구

사항으로 로 설정하였다700 km [10].

TopSat
SPOT-

5/6/7

VNRED

Sat-1

KazEO

Sat-2

Develop

ed 

countries

United 

Kingdom
France Vietnam

Kazakhst

an

Optical 

Type
TMA

TMA

Korsch

TMA

Korsch
TMA

Altitude
686



660~830 



704



630



GSD

(PAN*/

MS**)

2.8/

5.6

1.5~3.5



/

6.0~10

2.5/

10
6.5

Aperture
200Φ



200Φ



200Φ



145Φ



Swath

Width

10~15



10~60



17.5



77



*Panchromatic,   **Multi Spectral

Table 2 Specification of Actual Satellite Camera[9]

슈미트 카세그라인 방식의 광학계는 주반사경과 부-

반사경이 광축 상에 정렬된 형태이다 따라서 주반사. , 

경으로 입사하는 빛의 일부는 부반사경에 의해 광선의 

차폐가 발생한다 고해상도 영상을 얻기 위해서는 많. 
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은 양의 광량이 요구된다 광량은 수광기의 단위면적. 

당 들어오는 빛의 양으로 정의되며 주반사경이 면적, 

에 비례한다 따라서 차폐되는 면적 혹은 주반사경과 . , 

부반사경의 직경의 비를 제한하여 일정량의 광량을 확

보해줄 필요가 있다 본 연구에서는 주반사경과 부반. 

사경의 직경의 비를 이내로 제한하였다35% .

지구관측 임무를 수행하는 위성카메라는 영상품질을 

판단하는 대표적인 지표로 와 가 있다MTF GSD . MTF

는 미세한 부분의 재현능력을 평가하는 파라미터로 광

학계를 통해 나타나는 영상이 물체를 얼마만큼 재현하

는지를 나타내주는 값이다 수식으로 표현하면 는 . MTF

공간주파수의 함수로 OTF(Optical Transfer 

의 절대값이다Function) .

전자광학 탑재 시스템의 는 광학계 영상센서MTF , , 

플랫폼 프로세싱 디스플레이 등의 영향을 받는다 따, , . 

라서 전자 광학 탑재 시스템의 는 각 요소들의 , MTF

의 곱으로 나타낼 수 있으며 일반적으로 지구 관MTF , 

측위성의 전자광학 탑재 시스템은 성능을 MTF 10% 

목표로 한다 광학계를 제외한 모든 요소들의 [11]. 

성능을 로 가정한다면 광학계의 요구MTF 40% MTF 

조건은 가 된다 본 연구에서는 광학계의 제작 및 25% . 

조립시의 성능저하를 감안하여 광학계의 는 나이MTF

퀴스트 주파수에서 이상을 만족할 수 있도록 요30% 

구사항을 정립하였다.

Optical Type Schmidt-Cassegrain

Aperture 200 

Altitude 700 

Detector

35.8×23.8 

CMOS Sensor

8.2 

MTF*

10% @EOS, Nyquist Freq.

30% @Optical Design, 

Nyquist Freq.

GSD 4 ≤ 

Line Obscuration 0.35≤ 

*Modulation Transfer Function

Table 3 Requirement of Optical System

는 인접한 화소의 GSD(Ground Sampling Distance)

중심과 중심의 길이를 지상에 투영한 거리로 정의된

다 이 값이 작을수록 영상의 품질은 높아진다 본 연. . 

구에서는 를 이내로 설계되도록 선정하였다GSD 4 m .

본 연구에서 설계하고자 하는 목표광학계의 요구도

를 정리하면 와 같다Table 3 .

위성카메라 광학부 설계2.2 
은 위성의 운용고도와 유효초점거리Figure 1

의 관계를 나타내는 그림이(Effective Focal Length)

다 센서의 크기와 유효초점거리는 무한대 물체 거리 . 

관계에 따라 시야를 결정한다 센서의 크기와 유효[6]. 

초점거리 시야에 관련된 식은 과 같이 표현 할 , Eq.1

수 있다 여기서 . IH는 상 높이 를 의미(Image Height)

하며 는 시야각을 의미한다, FOV(Field of View) .

 × tan


  (1)

직사각형의 형태를 갖는 영상센서는 가로를 기준으

로 상 높이를 적용한 것과 세로를 기준으로 상 높이를 

적용하는 것에 따라 영상센서가 활용되는 면적이 다르

다 광학계를 통해 집광하는 빛이 가로길이 . 35.8 mm, 

세로길이 인 영상센서를 최대한 활용하기 위23.8 mm

해서는 영상센서의 가로길이를 상 높이로 적용하였다. 

와 을 결정하기 위해 에서 슈미FOV EFL Celestron社

트 카세그라인 방식의 광학계로 제작된 천체망원경 -

의 제원을 참고하였다 대부분의 C6, C8, C9.25 [12]. 

슈미트 카세그라인 방식의 광학계는 초점비- (Focal 

는 이므로 목표광학계의 초점비를 으로 설Ratio) 10 , 10

정하였다 따라서 유효직경이 이고 [13]. , 200 mm EFL

은 이다 을 통해 는 로 설정2000 mm . Eq.1 FOV 1.02°

하였다.

Fig. 1 Schematic of relationship between the altitude 
for operation and the effective focal length



렌즈 시프팅 영상 안정화 기법 적용을 위한 위성카메라의 광학설계 21

일반적으로 슈미트 카세그라인 방식의 광학계는 상

면만곡수차로 인해 이하의 좁은 를 갖는 광학계1° FOV

이다 목표광학계의 가 로 설정함에 따라 상. FOV 1.02°

면을 평탄하게 펴주어 상면만곡을 보정해줄 수 있는 

필드 플래트너 로 불리는 보정렌즈가 (Field Flattener)

필요하다 필드 플래트너는 굴절률이 다른 매의 [13]. 2

렌즈를 접합하여 설계하였으며 최종적으로 설계된 목, 

표광학계의 형상은 와 같다3D Fig. 2 .

Fig. 2 3D Layout of Designed Optical System

Optical Type
Schmidt-Cassegrain +

Correcting Lens

Aperture 200 

f/# 10.0

Altitude 700 

Field of View 1.02°

Tube Length 497.5 

Detector

35.8×23.8 

CMOS Sensor

8.2 

MTF* 33% @Optical Design, 

Nyquist Freq.

GSD 2.87 

Line Obscuration 0.34

*Modulation Transfer Function

Table 4 Specification of Designed Optical System

직경 인 슈미트 판을 통해 입사한 빛은 205 mm

직경을 가진 주반사경과 직경인 부200 mm 68 mm 

반사경에 차례로 반사된다 반사된 빛은 필드 플래트. 

너를 통해 굴절되어 가로 세로 인 35.8 mm, 23.8 mm

영상센서에 집속된다 슈미트 판과 영상센서 사이의 . 

거리는 로 요구사항을 만족하였다497.5 mm . Table 4

에 설계된 목표광학계의 사양을 정리하였다.

위성카메라 광학성능 분석2.3 
설계된 광학계가 요구 조건을 충족하도록 설계 되었

는지 또한 어느 정도의 성능을 보이는지에 대한 성능 

분석과정이 필요하다 설계된 광학계의 성능이 요구조. 

건을 충족하지 못할 시에는 해당 성능을 기준으로 설

계 과정을 반복한다 성능분석 항목으로 시야에 따른 . 

광선 수차분석 스팟 다이어그램 분석 선도분석, , MTF 

을 선정하여 수행하였다.

Fig. 3 Spot Diagram of Designed Optical System

는 목표광학계의 스팟 다이어그램이다 스Figure 3 . 

팟 다이어그램은 입사동을 수 백개의 격자로 나누고 

각 격자점에 대해 광선을 추적하여 상면에서의 점의 

분포형상을 분석한 것으로 입사한 빛이 얼마나 집속되

는지 나타낸 그래프이다 에서 스[6]. 0, 0.7, 1.0 RMS 

팟의 크기는 각각 이7.716 m, 7.905 m, 8.152 mμ μ μ

다 이는 영상센서의 픽셀 하나의 크기인 보다 . 8.2 mμ

작은 수치로 광선은 설계된 광학계를 거쳐 픽셀 하나

에 집속됨을 확인할 수 있다.

는 설계된 광학계의 시야에 따른 광선 수Figure 4
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차도이다 각각의 필드 마다 자오면. (Field) (Tangential 

구결면 에서 주광선Plane), (Sagittal Plane) (Chief ray)

으로부터 벗어난 정도를 보여주며 이상적인 광학계 일

수록 그래프는 으로 접근한다 좌측 그래프는 자0 [6]. 

오면에 대한 횡수차 우측 그래프는 구결면에 대한 횡, 

수차이다 이 두 그래프를 통해서 비점수차의 발생 정. 

도를 한눈에 가늠할 수 있다 좌측의 그래프와 우측의 . 

그래프의 개형이 비슷하다면 비점수차에 대해 보정이 

되었다고 말할 수 있다 비점수차는 자오면 내에서의 . 

굴절과 반사 구결면 내에서의 굴절과 반사 작용이 달, 

라 각각 다른 위치에 상점을 만들어서 발생하는 수차

를 의미한다.

Fig. 4 Ray Aberration Curve of Designed
  Optical System

는 설계된 광학계의 선도이다 검은색Figure 5 MTF . 

으로 표현된 선은 광학계의 회절한계성능으로 빛의 파

동성으로 인해 회절과 간섭이 발생하여 광학계가 낼 

수 있는 성능상한 혹은 성능한계를 나타낸다 빨간색. , 

초록색 파란색은 각각 필드에서 계산된 , 0, 0.7 1.0 

선도이며 회절한계성능에 가까울수록 좋은 설계MTF , 

라 할 수 있다 픽셀 사이즈를 갖는 영상센서. 8.2 m μ

의 나이퀴스트 주파수(NF 는 에 의해 계산되며 ) Eq.2

그 값은 이다 공간주파수가 60.98 cycle/mm . 60.98 

일때의 값을 확인해보면 로 요구cycle/mm MTF 33%

도인 를 만족하였다30% .

  


 (2)
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Fig. 5 Diffraction MTF Curve of Designed 
     Optical System

는 과 같이 유도할 수 있으며 설계된 광학GSD Eq.3 , 

계의 는 이다 여기서 GSD 2.87 m [14]. 는 영상센서

의 픽셀 사이즈, 는 위성의 운용고도, 은 광학계

의 유효초점거리, 는 광학계의 초점비, 는 입사동

의 직경이다 설계된 광학계로 지상 목표물을 촬영하. 

였을 때 의 면적을 담아 낼 수 있다12.53×8.35 .㎢



 ×
×

 ×
 (3)

진동보상 렌즈 설계3. 

광학탑재체로 전달되는 미세진동외란에 대해 광 경

로를 바꿔줄 수 있는 진동보상렌즈를 설계하기 위해서 

몇 가지 고려해야할 사항으로는 다음과 같다 진동보. 

상렌즈가 목표광학계에 적용될 위치를 결정해야하며, 

목표광학계에 진동보상렌즈가 삽입되어도 설계된 목표

광학계의 광학적 성능에는 크게 영향을 미치지 않아야 

한다 또한 설계된 진동보상 렌즈군은 광축에 수직인 . , 

방향으로 움직이는 기계적 메커니즘을 적용할 충분한 

공간이 확보되어야 한다 위의 사항을 고려하였을 때 . 
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진동보상렌즈는 주반사경과 필드 플래트너 사이에 위

치하여야 한다 마지막으로 설계된 진동보상렌즈는 진. 

동보상에 대한 성능 요구도를 만족해야한다 진동보상. 

에 대한 성능 요구도는 다음과 같이 정의하였다.

  


 (4)

본 연구에서 설계된 진동보상렌즈의 진동계수 는 

진동보상렌즈의 이동량 대비 상면에서의 영상의 이동

량으로 정의하였고 와 같이 표현하였다, Eq.4 . 는 상

면에서의 영상의 이동량이고, 는 진동보상렌즈의 이

동량이다 렌즈시프팅 영상안정화 기법에 적용될 구동. 

기를 고려할 때 진동계수 가 클수록 요구되는 구동

기의 행정이 작아진다 구동기의 행정은 구동기의 크. 

기에 비례하며 렌즈시프팅 영상안정화 보정장치의 크, 

기는 구동기의 크기에 비례한다 렌즈 시프팅 영상안. 

정화 기법이 소형위성에 필요한 기술로 적용되기 위해

서는 최소한의 광부품으로 진동계수가 크도록 설계 해

야한다 따라서 진동보상렌즈의 성능 요구도로 진동계. , 

수가 이상이 되도록 설정하였다0.8 .

설계변수는 렌즈의 매수 굴절률 렌즈의 두께 등으, , 

로 설정하였고 최적화 과정을 통해 설계 값을 도출하, 

였다 입사 각도에 따른 실제광선추적. (Real Ray 

분석을 통해 진동보상에 대한 성능 요구도를 Tracing)

만족하는지 확인하였다 성능 요구도에 만족하지 않을 . 

시 해당 성능을 기준으로 설계 값을 수정하고 전체적

인 성능분석을 재수행함으로써 모든 성능 요구도를 만

족할 때까지 최적화 과정과 성능분석과정을 반복 수행

하였다.

최종적으로 설계된 진동보상렌즈를 포함하는 광학계

의 형상은 과 같다3D Fig. 6 .

Fig. 6 3D Layout of Optical System including 
 Vibration Reduction Lens

은 진동계수를 나타낸 그래프 이다Figure 7 . 축은 

진동보상렌즈의 이동량이고, 축은 상면에서의 영상의 

이동량이다 그래프의 기울기는 진동계수가 되며 입사. , 

하는 광선의 입사각도에 따라 약 라는 것을 0.95~1.00

알 수 있다 광축에 수직인 방향으로 진동보상렌즈를 . 

움직이면 상면에서의 영상은 약 10 m 9.5~10 m μ μ

만큼 이동된다.

Fig. 7 Vibration Coefficient K

은 진동보상렌즈가 삽입된 광학계의 Figure 8 MTF 

선도이며 나이퀴스트 주파수에서 값은 로 , MTF 33%

요구도인 를 만족함을 확인하였다30% .
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Fig. 8 Diffraction MTF Curve of  Optical
     System including Vibration Reduction Lens

은 진동보상렌즈가 삽입된 광학계의 스팟 Figure 9

다이어그램이다 에서 스팟의 크기는 . 0, 0.7, 1.0 RMS 

각각 이다 진동보상8.072 m, 8.067 m, 8.031 m . μ μ μ

렌즈가 삽입되어도 픽셀 사이즈인 보다 작은 8.2 mμ
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수치로 광선은 픽셀 하나에 집속됨을 확인할 수 있다. 

따라서 성능을 만족함을 확인할 수 있, GSD 2.87 m 

다.

Fig. 9 Spot Diagram of Optical System 
   including Vibration Reduction Lens

Fig. 10 Design of Satellite Camera equipped 
      with Optical Lens Designed 
      Compensation Mechanism

은 렌즈시프팅 메커니즘을 적용할 위성카Figure 10

메라의 개념도이다 위성카메라는 크게 망원광학계 검. , 

출기 디지털회로로 구성되며 검출기와 디지털회로에 , , 

해당하는 부분을 상용 DSLR(Digital Single Lens 

카메라로 대체한다면 실험실 수준에서 위성카Reflex)

메라를 제작하고 실험하는데 용이하다.

결    론4. 

본 연구에서는 초점면부 영상안정화 기법 중 렌즈 

시프팅 영상안정화 기법에 적용될 광학설계를 수행하

였다 실제 위성카메라의 제원을 참고하여 요구도를 . 

수립하였으며 를 이용해 주반사경의 직경이 , Code-V

전체 광학계의 길이 인 슈미트200 mm, 497.5 mm -

카세그라인 형태의 광학계를 설계하였다 설계된 광학. 

계의 는 나이퀴스트 주파수에서 로 요구도인 MTF 33%

를 만족하며 고도 운용 시 30% , 700 km GSD 2.87 m

를 만족하였다 진동계수를 정의하여 진동보상에 대한 . 

성능요구도를 수립하였고 입사광선의 입사각도에 따, 

른 진동계수는 요구도인 보다 높은 수치인 0.8

로 성능 요구도를 만족하였다 상면에서 영0.95~1.00 . 

상의 이동량을 알 수 있다면 진동계수를 이용해 진동

보상렌즈의 이동량을 구해낼 수 있다 자이로센서를 . 

통해 카메라 시스템 외부에서 들어오는 미세진동을 측

정하여 실시간으로 진동보상렌즈를 이동해준다면 위성

본체의 미세진동에 의해 저하된 영상품질을 향상시킬 

수 있다 향후 설계된 진동보상렌즈와 광학계를 제작. 

하여 렌즈시프팅 기법을 적용한 영상안정화 기법 실험

을 수행할 계획이다.

후    기

본 논문은 국방광역감시 특화연구센터 프로그램의 

일환으로 방위사업청과 국방과학연구소의 지원으로 수
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