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요 약

본 논문은 삼변측량법을 사용한 초광대역 양방향 범위(TWR) 기반 현지화 알고리즘에 대한 실험 결과를 제시합니다. DWM3000
UWB 장비(태그 1개, 앵커 3개)를 사용하여 거리 데이터를 측정합니다. UWB 거리 측정 결과의 3개 거리 데이터를 사용하여위치 좌표
를 확인합니다. 따라서 본 연구의전반적인 목표는태그의 위치좌표를 실시간으로 효과적으로 얻을 수 있는 실험을 제안하는 것입니다.

Ⅰ. 서 론

널리 사용되는 Global positioning system(GPS) 신호는 야외 위치 측위

시에 약 20m의 오차 범위를 가진다. [1] 실내 위치 측위에서 GPS 신호는

사용자위치를 감지하기어렵고범위오류가 더높으나 UWB(Ultra Wide

Band) 신호를 사용한 측위는 실내 측위를 위한 정확한 위치 결과를 제공

합니다. UWB 기반 측위에서 위치 측위 정확도는 UWB 펄스의 time of

arrival(ToA)에 기반한 UWB 앵커와 UWB 태그 사이의 거리 추정에 따

라 달라집니다. [2] 앵커와 태그는 UWB 신호를 통해 통신하며 UWB 신

호의 TOA는 앵커로부터 사용자의 거리를 추정하는데 사용됩니다. [3]

이 논문은 삼변측량법을 사용한 UWB Two-way Ranging(TWR)을 기

반으로 하는 실내 측위 알고리즘에 대한 실험 결과를 제시합니다. 우리는

경험을 수행하면서 고려한 삼변측량 모델, 칼만 필터 알고리즘 등을 사용

했습니다. 우리는 30cm 이내의 실내 측위 결과를 보여주었습니다.

Ⅱ. 본론

A. TWR 거리 측정 모델

Fig.1 Operation of SS-TWR [4]

SS-TWR(Single Sided Two-Way Range)에는 한 장치에서 다른 장치

로 전송되는 단일 메시지의 왕복 지연 측정과원래장치로 다시 전송되는

신호 응답이포함됩니다. SS-TWR의 작동은 Fig.1에서 디바이스 A는 교

환을 시작하고 디바이스 B는 교환을 완료하기 위해 응답합니다. 그리고는 디바이스 간의 RMARKER의 전파 시간입니다. [4]

물체 사이의거리를계산할때, 두 장치의거리는다음과같이 표시되도록

요구되는 속도와 시간의 곱으로 표현이 가능하다.

이때, c 는 빛의 속도이다.

B. 삼변측량 알고리즘

삼변측량법의 원리로 이동체의 경우 'UWB Tag', 고정 액세스 포인트

(AP)의 경우 'UWB Anchor'를 사용하여 공통현 방식을 적용한다. 삼각

측량은삼각형의기하학적 구조를기준으로둘이상의 기준점과측정하고

자 하는 이동 물체까지의 거리를 이용한 측정 방법이다. 이 삼변측량법에

는 세 가지 이상의 참조가 필요합니다. [5]
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Fig.2 Structure of trilateration algorithm

C. 실험 준비

우리는 데이터 수집을 위해 Qorvo에서 제공한 DWM3000 UWB 칩을 사

용했습니다. DWM3000은 태그와앵커로수행할수있기때문에펌웨어가

1개의 태그와 3개의 앵커로 작동하도록 플래시되었기 때문에 태그-앵커

사이의 거리는 UWB ranging을 사용하여 측정됩니다.

UWB 범위에서 측정한위치에 칼만필터를 적용하여실제 움직임과측정

한 위치 사이의 보정을 수행하여 데이터를 수집합니다. 실험적인 구성은

그림3과 같다.

Fig.3 Experimental flow chart how this paper do the simulation

using UWB

Ⅲ. 결론

UWB를 이용하여 물체의 위치를 결정하는 실험을 진행하였으며, 실험은

그림 3과 같은 Flow chart에 따라진행되었고다음과같은결과를얻었다.

가로 1.8m, 세로 2m의 공간에서 사각형으로이동하여 실시간으로실험을

진행하였으며, 도 5의 결과를 얻었다. 실제 이동과 측정된 이동사이에 오

차가 있었음에도 칼만 필터를 이용하여 보정하였으며, 그 결과 평균 오차

는 x 0.29m와 y 0.28m의 오차범위 내에서 0.3m 이내로 나타났다.

Fig.4 Experimental environment

본 실험 시뮬레이션 결과에 따르면, DWM3000 장비를 사용하면 실제 움

직임과 시뮬레이션 위치 결정 데이터의 차이가 30cm 미만으로 나타났다.

평균오차율은 x 값 0.2924m, y 값 0.2855m이므로태그의 이동위치를지

정하는 데 유용합니다.

Fig.5 Experimental result square movement
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