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GPS/GLONASS 복합 절대 측위  

GLONASS 채널간 편이 

이동 기준국 기반 GPS/GLONASS 복합 상대 측위  

이동 기준국 기반 GPS/GLONASS/IMU 상대 항법  

응용분야 
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발표 내용 
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GPS/GLONASS 복합 절대 측위 

  GPS/GLONASS의 차이 
 

 

 

 
GPS GLONASS 

기준 좌표계 WGS-84 PZ-90 

신호생성 CDMA FDMA 

기준 시간 UTC (USNO) UTC (SU) 

궤도 결정 케플러 궤도 변수 사용 4th Runge-Kutta 

GPS/GLONASS 복합 절대 측위 결과 
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가시위성 수 증가 

 DOP 향상 
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GPS/GLONASS 복합 절대 측위 결과 
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 가용성 : 1.5 ~ 2배 증가 

 GDOP : 30 ~ 40% 개선 

  측위 정확도(3D-rms) 

  GPS only (2.4m)   GPS/GLONASS (3.35m)   정확도의 열화 발생 

  기준 시간계와 좌표계 차이 

2D-rms (m) 3D-rms (m) 

GPS/GLONASS 복합 1.473 3.350 

GPS 단독 1.613 2.404 

GPS/GLONASS 복합 상대 측위 성능(실수해 & 정수해) 

6 

 

Fix Rate: 99.7 % Fix Rate: 11.4 % 

GPS 단독 vs GPS/GLONASS 복합 상대 측위 결과 (정수해) 

Mean (m) STD (m) 

x y z x y z 

GPS/GLONASS 복합 0.0147 -0.0111 -0.0040 0.0231 0.0409 0.0380 

GPS 단독 -0.0006 -0.0117 -0.0106 0.0619 0.0828 0.0231 

GPS 단독 vs GPS/GLONASS 복합 상대 측위 결과 (실수해) 
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GLONASS 수신기 채널간 편이 특성 
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반송파 위상 잔차 & GLONASS 주파수 번호 (NovAtel & NovAtel) 

반송파 위상 잔차 & GLONASS 주파수 번호 (NovAtel & Trimble) 

GLONASS 수신기 채널간 편이 특성 
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상대 측위에 미치는 영향 
 

 

 

 

 

 

 

모델링 
 GLONASS 주파수에 영향을 받음 

안정성 
 장기간 안정성을 가짐 

Fix Solution: 10.0 % 

Float Solution: 90.0 % 

GPS/GNSS RTK Positioning Result 

Incorrect AR 
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채널간 편이를 고려한 미지정수 결정 전략 
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Dual 필터 구조의 활용 

10 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

위성항법시스템의 속도 측정치 활용 
 필터의 준 최적성 문제 해결 

 연산량의 감소 
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고정 기준국 기반 상대 측위 실험 

11 

실험 장소: 교통 안전 공단 자동차 성능 연구소 

실험 내용: 고정/이동 기준국 기반 상대 측위 성능 분석 

 

고정 기준국 기반 상대 측위 실험 

12 
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이동–고정 기준국 기반 상대 측위 기저선 벡터 차이 이동–고정 기준국 기반 상대 측위 기저선 길이 차이 
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GPS/GLONASS 복합 상대 측위 실험 (영 기저선) 

13 

 

Trimble NetR5 

NovAtel DL-V3 

신호분배기 

Choke Ring 
Antenna 

14 

 Fix Rate: 10.0 % 

Fix Rate: 99.7 % 

Fix Rate: 96.2% 

(a) 채널간 편이를 고려하지 않음 

(b) 채널간 편이를 고려 

(c)  채널간 편이 추정 및 미지정수 결정 전략 
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GPS/GLONASS 복합 상대 측위 실험 (동적/단기선) 
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실험 지역: 항공대학교 교내 도로 

항공대학교 

GPS/GLONASS 복합 상대 측위 실험 (실수해 성능) 

16 

 

GPS only 
(이동) 

GPS-GLONASS  
(이동) 

2D rms 오차 
(m) 

0.115 0.037 

3D rms 오차 
(m) 

0.143 0.074 

TTFF 45 (sec) 52 (sec) 

(c) Down 방향 오차 

(a) North 방향 오차 (b) East 방향 오차 
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GPS/GLONASS 복합 상대 측위 실험 (정수해 성능) 

17 

 

(c) 추정(코드) 및 검색(반송파 위상) 채널간 편이 

(a) 채널간 편이를 고려 하지 않음 

Fix Rate: 31.6 % 

(b) 채널간 편이 추정 및 미지정수 결정 전략 

Fix Rate: 96.2% 

이동 기준국 기반 복합 상대항법 
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센서의 배치 및 실험 궤적의 개형 

시뮬레이션 차량 이동 궤적 

전방 IMU 

전방 GNSS 

후방 IMU 

후방 GNSS 

기저선          4.145m 

전방 탑재장비 후방 탑재장비 
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시뮬레이션 개형 

시뮬레이션 차량 이동 궤적 

GNSS  
신호 

생성기 

INS  
측정치 
생성기 

인터페이스  
모듈 

개발 
소프트웨어 

(C++) 

GNSS  
수신기 

20 

자세 비교 
 Roll, Pitch, Yaw 

 시뮬레이터 기준값과 비교 

 자세 출력 빈도 : 100Hz 

Roll Pitch Yaw 
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상대 속도 비교 
 North, East, Down 방향 상대 속도 

 시뮬레이터 실제 값과 비교 

 속도 출력 빈도 : 100Hz 

 

North 방향 속도 East 방향 속도 Down 방향 속도 

22 

상대 속도 오차 

Down 방향 속도 오차 

North 방향 속도 오차 East 방향 속도 오차 

RMSE 

North 방향  
상대 속도 오차(m/s) 

0.0550 

East 방향  
상대 속도 오차(m/s) 

0.0545 

Down방향  
상대 속도 오차(m/s) 

0.0239 
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연구 결과 
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기저선 
 전방 / 후방 차량 GPS 안테나 기전선 

 시뮬레이터 실제 값과 비교 

 위치 출력 빈도 : 100Hz 

 

전후방 기저선 기저선 오차 

RMSE (3D) : 0.944 mm 

응용 분야 

24 

위험물 운반차량의 사고 감지 및 예측 

고속 열차의 분리/사고 감지 

이동체 기반 정밀 상대 측위 

정밀 편대 항법 

편대 비행 기반 취득 영상의 분석 및 활용 

 


