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본 발명은 관성 센서 보정에 관한 것으로서, 본 발명의 실시에 따라 관성 센서를 보정하는 방법은 움직이는 물체의 각속도

및 가속도를 측정하는 (a) 단계와, 상기 측정된 각속도 중 임의의 축에 대한 각속도가 0이 되는 영교차 시간을 추출하는

(b) 단계 및 상기 측정된 가속도로부터 운동 속도를 계산하고, 상기 계산된 운동 속도를 상기 영교차 시간의 구간별로 보정

하는 (c) 단계를 포함한다. 또한, 본 발명의 실시예에 따라 관성 센서를 보정하는 장치는 공간상에서 움직이는 물체의 각속

도와 가속도를 측정하는 관성 센서 모듈과, 상기 측정된 가속도를 보정하기 위한 소정의 연산 정보와 파라미터를 저장하는

저장 모듈 및 상기 연산 정보와 파라미터를 이용하여, 상기 측정된 가속도로부터 운동 속도를 계산하고, 상기 계산된 운동

속도를 상기 측정된 각속도 중 임의의 축에 대한 각속도가 0이 되는 영교차 시간의 구간별로 보정하는 제어 모듈을 포함한

다.

대표도

도 8

색인어

이동 궤적, 관성 센서(inertial measurement unit)

명세서

도면의 간단한 설명

도 1a 내지 도 1d는 드리프트가 존재하지 않는 경우의 이동 궤적을 나타내는 그래프이다.

도 2a 내지 도 2d는 드리프트가 존재하는 경우의 이동 궤적을 나타내는 그래프이다.

도 3a 및 도 3b는 드리프트가 존재하는 경우와 존재하지 않는 경우의 이동 궤적을 비교하는 또다른 그래프이다.

도 4a는 관성 센서를 이용하여 위치를 추적할 때 발생하는 에러를 보정하기 위한 종래의 방법을 나타내는 예시도이다.

도 4b는 관성 센서를 이용하여 위치를 추적할 때 발생하는 에러를 보정하기 위한 종래의 또다른 방법을 나타내는 예시도

이다.

도 5는 종래의 방법을 이용하여 이동 궤적을 추적한 결과를 나타내는 예시도이다.

도 6은 본 발명의 실시에 따른 기본적인 개념을 나타내는 예시도이다.

도 7은 본 발명의 실시에 따른 기본적인 개념을 나타내는 또다른 예시도이다.

도 8은 본 발명의 실시에 따른 관성 센서를 보정하는 방법을 나타내는 플로우차트이다.

도 9는 본 발명의 실시에 따라 측정된 가속도의 성분을 중력 가속도와 운동 가속도로 분리한 것을 나타내는 그래프이다.

도 10은 본 발명의 실시에 따라 운동 속도를 보정하는 방법을 나타내는 그래프이다.

도 11은 본 발명의 실시에 따라 운동 속도가 보정된 것을 나타내는 그래프이다.

도 12a 및 도 12b는 본 발명의 실시에 따른 실험 결과를 나타내는 그래프이다.

도 13a 내지 도 13c는 본 발명의 실시에 따른 또다른 실험 결과를 나타내는 그래프이다.

도 14는 본 발명의 실시에 따라 관성 센서를 보정하는 장치를 나타내는 블록도이다.

< 도면의 주요 부분에 대한 설명 >
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1400: 관성 센서 보정 장치

1420: 관성 센서 모듈

1440: 제어 모듈

1460: 저장 모듈

발명의 상세한 설명

발명의 목적

발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 관성 센서(inertial measurement unit)를 보정하는 장치 및 방법과 상기 방법이 기록된 기록매체에 관한 것이

다.

일반적으로 관성 센서는 물체의 위치 변화를 계산하기 위하여 가속도를 측정하는 가속도 센서와 물체의 회전각 변화를 계

산하기 위하여 각속도를 측정하는 각속도 센서(일명, '자이로스코프(gyroscope)')를 말한다.

그러나, 이러한 가속도 센서는 측정된 가속도를 시간에 따라 적분하는 과정에서 가속도 센서가 내재적으로 갖고 있는 에러

들(inherent errors)이 누적되어 결국에는 계산된 위치와 실제 위치와는 많은 차이가 생기게 된다.

예컨대, 가속도 센서의 오프셋(off-set)은 가속도가 가해지지 않은 상태에서의 가속도 센서의 출력을 말하는데, 이 값은 이

상적으로 0이어야 한다. 그러나, 이러한 오프셋은 가속도 센서를 구현하는데 있어서의 물리적인 한계로 인하여 약간의 오

차가 발생하고 시간 또는 온도 등에 따라 약간씩 변화하기도 한다. 이와 같이 천천히 표류하는 가속도 센서의 오프셋의 값

을 드리프트(drift)라고 한다.

가속도 오프셋의 드리프트(drift)는 가속도가 가해졌을　때에도 영향을 미치게 되므로 가속도 센서로부터 나오는 출력 중

어느 정도가 드리프트에 의한 영향이고 어느 정도가 가해진 가속도에 의한 영향인지를 정확히 구분하는 것이 용이하지 않

다.

도 1a 내지 도 1d는 위와 같은 드리프트가 존재하지 않는 경우의 이동 궤적을 나타내는 그래프로서, 도 1a에서는 공간에서

의 x-y 좌표상에서 시계방향으로 사각형의 경로가 형성되는 이동 궤적을 나타내고 있다.

그리고, 도 1b는 x축, y축 각각에 대하여 시간의 흐름에 따른 위치 변화를 그래프로 나타내고 있고, 도 1c는 x축, y축 각각

에 대하여 시간의 흐름에 따른 속도 변화를 그래프로 나타내고 있고, 도 1d는 x축, y축 각각에 대하여 시간의 흐름에 따른

가속도 변화를 그래프로 나타내고 있다.

도 2a 내지 도 2d는 위와 같은 드리프트가 존재하는 경우의 이동 궤적을 나타내는 그래프로서, 도 2a에서는 공간에서의

x-y 좌표상에서 시계방향으로 사각형의 경로가 형성되는 이동 궤적을 나타내고 있다.

그리고, 도 2b는 x축, y축 각각에 대하여 시간의 흐름에 따른 위치 변화를 그래프로 나타내고 있고, 도 2c는 x축, y축 각각

에 대하여 시간의 흐름에 따른 속도 변화를 그래프로 나타내고 있고, 도 2d는 x축, y축 각각에 대하여 시간의 흐름에 따른

가속도 변화를 그래프로 나타내고 있다. 이 때, 드리프트는 0.01m/sec2(0.001 )인 경우로 가정한다.

도 1d와 도 2d를 비교해 보면, 크게 차이가 나지 않지만, 각각의 1회 적분한 도 1c와 도 2c를 비교해 보면, x축에 대해서는

1 내지 2초(sec), y축에 대해서는 2 내지 3초(sec) 구간에서 약간의 차이가 있음을 알 수 있다. 그러나, 도 1c와 도 2c를

각각 1회 적분한 도 1b와 도 2b를 비교해 보면, 차이가 더욱 커짐을 알 수 있다. 즉, 드리프트가 존재하기 때문에 가속도로

부터 위치를 구하기 위해 2회 적분을 하게 되면 많은 에러가 발생하게 됨을 알 수 있는 것이다.
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도 3a는 드리프트가 존재하는 경우와 존재하지 않는 경우의 이동 궤적을 비교하는 또다른 그래프로서, 예컨대 공간 상에

숫자 '2'를 그린 것을 나타내고 있는데, 드리프트가 존재하는 경우와 그렇지 않은 경우는 많은 차이를 나타내고 있다. 도

3b에서는 도 3a에 도시된 이동 궤적을 각각 x, y, z 축으로 나누어 비교하고 있다.

위에서 알 수 있는 바와 같이, 드리프트와 같은 요소들로 인하여 관성 센서를 이용하여 이동 궤적을 추적하는 경우에는 많

은 오차가 발생하게 되는 것이다.

따라서, 이러한 오차를 최소화하기 위하여, 종래에는 소정의 방법을 이용하여 움직이는 물체의 속도가 0이 됨을 감지하고,

속도가 0일 때마다 가속도의 적분값을 0으로 보정함으로써 물체의 변화된 위치를 추적하였다. 이것을 도 4a에서 나타내고

있는데, 예를 들어 도 4a에서 도시하고 있는 그래프가 관성 센서에 의해 측정된 가속도를 적분한 그래프라고 할 때, 시간 T

에서 소정의 방법에 의해 움직이는 물체의 속도가 0이 되었음을 감지하면, 시간 T에서 가속도의 적분값을 0으로 보정하는

것이다.

또다른 방법으로서, 미국특허공보 제6,292,751호(발명의 명칭: Positioning Refinement Algorithm)에 개시된 방법이 있

다. 여기에서는 소정의 방법에 의해 움직이는 물체의 속도가 0이 됨을 감지하고, 속도가 0일 때마다 가속도의 적분값이 0

이 되도록 모든 시간에 대한 속도 그래프에서 임의의 1차식을 빼줌으로써 물체의 변화된 위치를 추적하였다. 이것을 도 4b

에서 나타내고 있는데, 시간 T에서 물체의 속도가 0이 됨을 감지하면 0부터 T까지의 모든 시간 구간에 대하여 보정 전의

속도 그래프에서 소정의 1차식을 뺌으로서 보정후의 속도 그래프를 얻을 수 있게 된다.

상기와 같은 방법들은 속도가 0이 되는 정보를 이용하여 속도 또는 가속도를 보정하는데, 이 때, 속도가 0이라는 모든 축

방향에 대하여 움직임이 없는 것을 말한다. 즉, 상기와 같은 방법들은 모든 축 방향에 대하여 속도가 0이 될 때 비로소 보정

을 수행하기 때문에 여전히 많은 에러가 누적될 수 있다.

또한, 상기와 같은 방법들은 두 문자 이상을 쓸 정도의 시간 동안은 이동 궤적을 추적할 수 없는 문제점이 있다. 예컨대, 상

기 미국특허공보 제6,292,751호에 개시된 방법을 이용하여 'Leading'이라는 7개의 문자를 필기체로 쓴 경우에 도 5와 같

은 형태로 이동 궤적이 추적된다. 이 때, 소요되는 시간은 약 4.8초인데, 도 5에서 알 수 있는 바와 같이, 'Leading'이라는

문자는 알아볼 수 없을 정도로 많은 에러가 발생하였음을 알 수 있다.

따라서, 반드시 모든 축 방향에 대하여 움직이는 물체의 속도가 0이 되는 시간을 감지하지 않더라도 관성 센서의 오차를

최소할 수 있도록 보정하는 방법이 필요하게 되었다.

발명이 이루고자 하는 기술적 과제

본 발명은 상기한 문제점을 개선하기 위해 안출된 것으로, 본 발명은 관성 센서를 이용하여 임의의 축에 대한 각속도가 0

이 되는 시간을 감지함으로써 가속도를 보정하는 방법을 제공하는데 목적이 있다.

본 발명의 목적들은 이상에서 언급한 목적들로 제한되지 않으며, 언급되지 않은 또 다른 목적들은 아래의 기재로부터 당업

자에게 명확하게 이해될 수 있을 것이다.

발명의 구성 및 작용

상기 목적을 달성하기 위하여, 본 발명의 실시예에 따라 관성 센서를 보정하는 장치는 공간상에서 움직이는 물체의 각속도

와 가속도를 측정하는 관성 센서 모듈과, 상기 측정된 가속도를 보정하기 위한 소정의 연산 정보와 파라미터를 저장하는

저장 모듈 및 상기 연산 정보와 파라미터를 이용하여, 상기 측정된 가속도로부터 운동 속도를 계산하고, 상기 계산된 운동

속도를 상기 측정된 각속도 중 임의의 축에 대한 각속도가 0이 되는 영교차 시간의 구간별로 보정하는 제어 모듈을 포함한

다.

또한, 상기 목적을 달성하기 위하여, 본 발명의 실시예에 따라 관성 센서를 보정하는 방법은 움직이는 물체의 각속도 및 가

속도를 측정하는 (a) 단계와, 상기 측정된 각속도 중 임의의 축에 대한 각속도가 0이 되는 영교차 시간을 추출하는 (b) 단

계 및 상기 측정된 가속도로부터 운동 속도를 계산하고, 상기 계산된 운동 속도를 상기 영교차 시간의 구간별로 보정하는

(c) 단계를 포함한다.
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본 발명의 이점 및 특징, 그리고 그것들을 달성하는 방법은 첨부되는 도면과 함께 상세하게 후술되어 있는 실시예들을 참

조하면 명확해질 것이다. 그러나 본 발명은 이하에서 개시되는 실시예들에 한정되는 것이 아니라 서로 다른 다양한 형태로

구현될 수 있으며, 단지 본 실시예들은 본 발명의 개시가 완전하도록 하고, 본 발명이 속하는 기술분야에서 통상의 지식을

가진 자에게 발명의 범주를 완전하게 알려주기 위해 제공되는 것이며, 본 발명은 청구항의 범주에 의해 정의될 뿐이다. 명

세서 전체에 걸쳐 동일 참조 부호는 동일 구성 요소를 지칭한다.

이하, 본 발명의 실시예들에 의한 관성 센서를 보정하는 장치 및 방법을 설명하기 위한 블록도 또는 처리 흐름도에 대한 도

면들을 참고하여 본 발명에 대해 설명하도록 한다. 이 때, 처리 흐름도 도면들의 각 블록과 흐름도 도면들의 조합들은 컴퓨

터 프로그램 인스트럭션들에 의해 수행될 수 있음을 이해할 수 있을 것이다. 이들 컴퓨터 프로그램 인스트럭션들은 범용

컴퓨터, 특수용 컴퓨터 또는 기타 프로그램 가능한 데이터 프로세싱 장비의 프로세서에 탑재될 수 있으므로, 컴퓨터 또는

기타 프로그램 가능한 데이터 프로세싱 장비의 프로세서를 통해 수행되는 그 인스트럭션들이 흐름도 블록(들)에서 설명된

기능들을 수행하는 수단을 생성하도록 기구를 만들 수 있다. 이들 컴퓨터 프로그램 인스트럭션들은 특정 방식으로 기능을

구현하기 위해 컴퓨터 또는 기타 프로그램 가능한 데이터 프로세싱 장비를 지향할 수 있는 컴퓨터 이용 가능 또는 컴퓨터

판독 가능 메모리에 저장되는 것도 가능하므로, 그 컴퓨터 이용가능 또는 컴퓨터 판독 가능 메모리에 저장된 인스트럭션들

은 흐름도 블록(들)에서 설명된 기능을 수행하는 인스트럭션 수단을 내포하는 제조 품목을 생산하는 것도 가능하다. 컴퓨

터 프로그램 인스트럭션들은 컴퓨터 또는 기타 프로그램 가능한 데이터 프로세싱 장비 상에 탑재되는 것도 가능하므로, 컴

퓨터 또는 기타 프로그램 가능한 데이터 프로세싱 장비 상에서 일련의 동작 단계들이 수행되어 컴퓨터로 실행되는 프로세

스를 생성해서 컴퓨터 또는 기타 프로그램 가능한 데이터 프로세싱 장비를 수행하는 인스트럭션들은 흐름도 블록(들)에서

설명된 기능들을 실행하기 위한 단계들을 제공하는 것도 가능하다.

도 6은 본 발명의 실시에 따른 기본적인 개념을 나타내는 예시도이다.

우선 x-축에 대한 가속도를 αbx(t), y축을 중심으로 회전할 때의 각속도를 ωby(t), 회전 반경을 r(t)라고 할 때, 무중력 상태

에서의 회전 운동은 [수학식 1]과 같이 나타낼 수 있다.

수학식 1

따라서, 각속도의 부호가 바뀌는 순간에는 각속도가 0이 되므로 이 때, [수학식 1]에 따라 속도도 0이 된다. 즉, 관성 센서

의 각속도 센서가 0의 값을 출력할 때 가속도 센서에서 적분한 값은 0이 되어야 하는 것이다. 이와 같이 본 발명에서는 관

성 센서의 임의의 축에 대하여 각속도 센서가 0의 값을 출력하는 시간을 감지함으로써 속도가 0이 되는 시간을 감지할 수

있게 되는 것이다.

삭제

예컨대, 시계 방향으로 도 7에서 도시한 것과 같은 원을 그리는 경우에, x 축으로는 최소한 2번의 방향 전환이 발생하고, y

축으로는 최소한 1번의 방향 전환이 발생하게 된다. 따라서, 710 및 730 위치에서는 y 축에 대한 각속도가 0이 되어 x 축

에 대한 속도가 0이 되고, 720 위치에서는 x 축에 대한 각속도가 0이 되어 y 축에 대한 속도가 0이 된다.

도 8은 본 발명의 실시에 따른 관성 센서를 보정하는 방법을 나타내는 플로우차트이다.

우선 관성 센서로 각속도와 가속도를 측정한다(S810).

각속도의 경우, 임의의 축에 대한 각속도가 영교차(zero crossing)하는 시간을 감지하여 추출한다(S820).

가속도의 경우, 우선 S810 단계에서 측정된 가속도에서 중력 성분을 제거하여 운동 가속도를 추출하게 된다(S830). 가속

도는 운동 가속도 외에도 지구 중력에 의한 중력 가속도를 포함하고 있으므로, 이를 제거할 필요가 있는 것이다.
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즉, 절대 좌표계에서의 운동 가속도를 이라 하고, 상대 좌표계에서의 측정 가속도를 라 하고, 절대 좌표계에서

의 중력 가속도를 라 하면, 는 [수학식 2]와 같이 표현될 수 있다.

수학식 2

이 때, 이고,

삭제

이다. 여기에서, 은 상대 좌표계를 절대 좌표계로 변환시키는 좌표 변환 행렬에 해당한다. 또한, 아래 첨

자 'b'는 상대 좌표계를, 아래 첨자 'n'은 절대 좌표계를 나타낸다. 또한, 는 롤 각(roll angle), 는 피치 각(pitch

angle), 는 요 각(yaw angle)을 나타내고, 아래 첨자 's'는 사인(sine), 아래 첨자 'c'는 코사인(cosine)을 나타낸다. 예

컨대, 는 를 나타낸다.

삭제
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즉, 상대 좌표계에서의 운동 가속도 은 측정된 가속도 에서 상대 좌표계에서의 중력 가속도

를 뺌으로써 얻을 수 있다.

결국, S830 단계에서는 [수학식 2]를 이용하여 상대 좌표계에서의 운동 가속도를 추출할 수 있는데, 도 9는 측정된 가속

도의 성분을 중력 가속도와 운동 가속도로 분리하여 그래프로 나타내고 있다.

측정된 가속도로부터 운동 가속도를 추출한 후, 추출한 운동 가속도를 적분하여 운동 속도를 계산한다(S840).

그리고 나서, 계산된 운동 속도는 S820 단계에서 감지된 각속도의 영교차 시간에 대한 정보를 이용하여 보정되는데

(S850), 도 10에서는 운동 속도를 보정하는 방법을 나타내고 있다.

여기에서 v(t)(1010)는 S840 단계에서 계산된 운동 속도를 나타내고, t1과 t2는 S820 단계에서 감지된 각속도의 영교차

시간을 나타낸다.

그리고, 보정을 위한 직선 (1020)는 [수학식 3]에 의해 얻을 수 있다.

수학식 3

따라서, 보정된 운동 속도 (1030)은 S840 단계에서 계산된 운동 속도 v(t)(1010)에서 [수학식 3]에 의해 표현되

는 직선 (1020)을 뺌으로써 얻을 수 있다. 이를 [수학식 4]에서 나타내고 있다.

수학식 4

도 11은 위와 같은 방법에 의해 운동 속도가 보정된 것을 나타내고 있는데, 여기에서, wby는 S810 및 S820 단계에서 측정

된 y 축에 대한 각속도를 나타내고, vbmx는 S840 단계에서 계산된 x 축에 대한 운동 속도를 나타내고, vc
bmx는 S850 단계

에서 보정된 x 축에 대한 운동 속도를 나타낸다. 또한, wbx는 S810 및 S820 단계에서 측정된 x 축에 대한 각속도를 나타

내고, vbmy는 S840 단계에서 계산된 y 축에 대한 운동 속도를 나타내고, vc
bmy는 S850 단계에서 보정된 y 축에 대한 운동

속도를 나타낸다.

S850 단계에서 운동 속도가 보정되면, 바람직할 실시예로서 보정된 운동 속도를 이용하여 이동 궤적을 계산할 수 있다

(S860).

즉, 이동 궤적은 절대 좌표계에서의 가속도를 나타내는 를 시간에 대한 이중 적분으로 표현할 수 있는데, 이 때,

은 [수학식 5]에 의해 표현될 수 있다.
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수학식 5

이 때,

삭제

이고, 는 S850 단계에서 보정된 운동 속도를 1회 미분한 상대 좌표계에서의 보정된 가속도를 나타낸다.

결국, 절대 좌표에서의 위치 은 [수학식 6]에 의해 표현될 수 있다.

수학식 6

도 12a 및 도 12b는 본 발명의 실시에 따른 관성 센서 보정 방법을 이용하여 물체의 이동 궤적 추정에 대한 실험 결과를 나

타내는 그래프로서, 도 12a는 상기 미국특허공보 제6,292,751호에 개시된 방법에 의해 실험 결과이고, 도 12b는 본 발명

의 실시에 따른 실험 결과를 나타내고 있다.

삭제

도 12a 및 도 12b에 의한 실험은 지름이 약 20cm인 원을 4.48 초 동안 5회 중복하여 그린 경우에 시작점과 끝점 간의 거

리를 비교하고 있는데, 도 12a의 경우에는 상기 거리가 약 55cm, 도 12b의 경우에는 약 13cm로서, 본 발명에 의하면 오차

가 약 41로 줄어듬을 알 수 있다. 또한, 본 발명에 따르면 궤적에 있어서도 현격한 향상이 있음을 알 수 있다.
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도 13a 내지 도 13c는 본 발명의 실시에 따른 관성 센서 보정 방법을 이용하여 물체의 이동 궤적 추정에 대한 또다른 실험

결과를 나타내는 그래프로서, 도 13a 내지 도 13c에 도시된 각각의 그래프들 중 상단에 위치한 그래프는 상기 미국특허공

보 제6,292,751호에 개시된 방법에 의해 실험 결과이고, 상단에 위치한 그래프는 본 발명의 실시에 따른 실험 결과를 나타

내고 있는데, 도 13a에서는 'Leading'이라는 문자들을, 도 13b에서는 'the'라는 문자들을, 도 13c에서는 'next'라는 문자들

을 나타내고 있다. 도 13a 내지 도 13c에서 알 수 있는 바와 같이 본 발명을 이용하면 이동 궤적 추적에 있어서 보다 향상

된 성능을 나타냄을 알 수 있다.

도 14는 본 발명의 실시에 따라 관성 센서를 보정하는 장치를 나타내는 블록도로서, 관성 센서 보정 장치(1400)는 관성 센

서 모듈(1420), 제어 모듈(1440) 그리고 저장 모듈(1460)을 포함한다. 이 때 관성 센서 보정 장치(1400)는 물체의 이동

궤적을 추정하기 위해 사용될 수 있다.

이 때, 상기 '모듈'은 소프트웨어 또는 Field Programmable Gate Array(FPGA) 또는 주문형 반도체(Application Specific

Integrated Circuit, ASIC)과 같은 하드웨어 구성요소를 의미하며, '모듈'은 어떤 역할들을 수행한다. 그렇지만 '모듈'은 소

프트웨어 또는 하드웨어에 한정되는 의미는 아니다.　 '모듈'은 어드레싱할 수 있는 저장 매체에 있도록 구성될 수도 있고

하나 또는 그 이상의 프로세서들을 실행시키도록 구성될 수도 있다.　 따라서, 일 예로서 '모듈'은 소프트웨어 구성요소들,

객체지향 소프트웨어 구성요소들, 클래스 구성요소들 및 태스크 구성요소들과 같은 구성요소들과, 프로세스들, 함수들, 속

성들, 프로시저들, 서브루틴들, 프로그램 코드의 세그먼트들, 드라이버들, 펌웨어, 마이크로코드, 회로, 데이터, 데이터베

이스, 데이터 구조들, 테이블들, 어레이들, 및 변수들을 포함한다.　 구성요소들과 '모듈'에서 제공되는 기능은 더 작은 수

의 구성요소들 및 '모듈'들로 결합되거나 추가적인 구성요소들과 '모듈'들로 더 분리될 수 있다.

이하, 관성 센서 보정 장치(1400)를 구성하는 각각의 모듈들간의 동작을 설명하면 다음과 같다.

관성 센서 모듈(1420)은 공간상에서 움직이는 물체의 각속도와 가속도를 측정하는 모듈로서, 측정된 각속도와 가속도를

제어 모듈(1440)로 전달한다. 또한, 저장 모듈(1460)은 상기 수학식들을 수행하기 위한 연산 방법 및 연산 파라미터들이

저장되어 있다. 제어 모듈(1440)은 관성 센서 모듈(1420)로부터 전달받은 각속도 및 가속도 정보와 저장 모듈(1460)에 저

장된 각종 정보들을 이용하여 도 8에 도시된 방법에 따라 관성 센서로부터 얻은 정보들을 보정하는 역할을 한다.

한편, 관성 센서 보정 장치(1400)는 공간상에서 움직이는 로봇에 탑재되어 로봇이 이동하는 이동 궤적을 추적하거나, 또는

펜(pen)에 탑재되어 사용자가 공간상에서 펜으로 임의의 글자를 쓸 때 펜의 이동 궤적을 추적하여 사용자가 쓴 글자를 인

식하는 시스템에 적용될 수 있다.

이상에서 설명한 본 발명은, 본 발명이 속하는 기술분야에서 통상의 지식을 가진 자에 있어 본 발명의 기술적 사상을 벗어

나지 않는 범위 내에서 여러 가지 치환, 변형 및 변경이 가능하므로 전술한 실시예 및 첨부된 도면에 한정하는 것은 아니

다.

발명의 효과

본 발명의 실시에 따라, 관성 센서를 이용하여 임의의 축에 대한 각속도가 0이 되는 시간을 감지하고, 감지된 시간마다 측

정된 운동 속도를 보정함으로써 예컨대 이동 궤적을 추적하는 성능을 향상시킬 수 있고, 이로 인하여 좀더 오랜 시간동안

의 이동 궤적을 추적할 수 있는 효과가 있다.

(57) 청구의 범위

청구항 1.

움직이는 물체의 각속도 및 가속도를 측정하는 (a) 단계;

상기 측정된 각속도 중 임의의 축에 대한 각속도가 0이 되는 영교차 시간을 추출하는 (b) 단계; 및

상기 측정된 가속도로부터 운동 속도를 계산하고, 상기 계산된 운동 속도를 상기 영교차 시간의 구간별로 보정하는 (c) 단

계를 포함하는 관성 센서 보정 방법.
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청구항 2.

제1항에 있어서,

상기 (c) 단계는,

상기 측정된 가속도로부터 중력 가속도 성분을 제거하여 보정된 가속도를 추출하는 (c)-1단계;

상기 보정된 가속도를 적분하여 운동 속도를 계산하는 (c)-2단계; 및

상기 계산된 운동 속도를 상기 영교차 시간의 구간별로 보정하는 (c)-3단계를 포함하는 관성 센서 보정 방법.

청구항 3.

제2항에 있어서,

상기 (c)-3 단계는,

상기 계산된 운동 속도에서 상기 영교차 시간의 구간에서의 소정의 직선식을 뺌으로써 보정하는 단계를 포함하는 관성 센

서 보정 방법.

청구항 4.

제3항에 있어서,

상기 직선식은

에 의해 표현되는데,

t1과 t2은 영교차 시간을 v(t1)과 v(t2)는 t1과 t2에서의 상기 계산된 운동 속도를 나타내는 관성 센서 보정 방법.

청구항 5.

제1항에 있어서,

상기 보정된 운동 속도로부터 운동 가속도를 계산하는 (d) 단계; 및

상기 계산된 운동 가속도를 이중 적분하여 상기 움직이는 물체의 위치를 계산하는 (e) 단계를 포함하는 관성 센서 보정 방

법.

청구항 6.
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제1항 내지 제5항 중 어느 한 항에 따른 방법을 구현하는 프로그램을 기록한 컴퓨터 판독 가능한 기록매체.

청구항 7.

공간상에서 움직이는 물체의 각속도와 가속도를 측정하는 관성 센서 모듈;

상기 측정된 가속도를 보정하기 위한 소정의 연산 정보와 파라미터를 저장하는 저장 모듈; 및

상기 연산 정보와 파라미터를 이용하여, 상기 측정된 가속도로부터 운동 속도를 계산하고, 상기 계산된 운동 속도를 상기

측정된 각속도 중 임의의 축에 대한 각속도가 0이 되는 영교차 시간의 구간별로 보정하는 제어 모듈을 포함하는 관성 센서

보정 장치.

청구항 8.

제7항에 있어서,

상기 제어 모듈은 상기 측정된 가속도로부터 중력 가속도 성분을 제거하여 운동 속도를 계산하는 관성 센서 보정 장치.

청구항 9.

제8항에 있어서,

상기 제어 모듈은 상기 계산된 운동 속도에서 상기 영교차 시간의 구간에서의 소정의 직선식을 뺌으로써 보정하는 관성 센

서 보정 장치.

청구항 10.

제9항에 있어서,

상기 직선식은

에 의해 표현되는데,

t1과 t2은 영교차 시간을 v(t1)과 v(t2)는 t1과 t2에서의 상기 계산된 운동 속도를 나타내는 관성 센서 보정 장치.

청구항 11.

제7항에 있어서,

상기 제어모듈은 상기 보정된 운동 속도로부터 운동 가속도를 계산하고, 상기 계산된 운동 가속도를 이중 적분하여 상기

움직이는 물체의 위치를 계산하는 관성 센서 보정 장치.
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