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청

청  1 

신   보   달   는 통신 단  갖는 다  동   드(RN)  타겟 드(TN)  

는   시 에   상  타겟 드    도 상   동   드  결  

에 어 ,

(a) 상  다  동   드간  상  다  동   드  타겟 드간 신  달 시간들  

는 단계;

(b) 상  신  달 시간들  거리  산 여 상  다  동   드간 다   거리들  상  다

 동   드  타겟 드간 다   거리들  생 는 단계; 

(c) 상   거리들과  거리들  여 상  타겟 드   산 는 단계;  포 ,

상  (c) 단계는, 상   거리들  연결 여  1 다각  생 는 단계; 

상   1 다각  내 에 상  타겟 드가 재 는지 여  단 는 단계;  포 는 것  특징  

는   도 상   동   드  결  .

청  2 

삭

청  3 

 1 에 어 , 

상  (c) 단계에 , 상   1 다각  내 에 상  타겟 드가 재 , 상   거리들만  여 상

타겟 드  가 산 는 것  특징  는   도 상   동   드  결

. 

청  4 

 1 에 어 ,

상   거리들  여  2  다각  생 ,  상   2  다각  만들어지는지  단  식

(여 ,

,  상  다   드들

 는 다각  , , , 는 상  타겟 드  다   들간  거리  나타낸다)

는 것  특징  는   도 상   동   드  결  .

청  5 

 4 에 어 , 

상  다   드간   거리가 상  타겟 드   거리들보다 큰지  단 여 상  타겟 드

    는  것  단 ,  상  단  건  식
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(여 ,  는  거리 고, 는  거리  나타낸다)에 

루어지는 것  특징  는   도 상   동   드  결  .

  

청  6 

 1 에 어 ,

상   거리들  거리들  원  식  , 상  원  식  2개  원  동 고, 나

지 나  원  2개  원보다 고, 원들  간에 가 겹쳐 나  심  는  1 태, 각각 크

가 다  3개  원 고,   개  원   겹 고 나 지 나는  간격  어  는  2 태 

크 가 동  3개  원 고, 3개  원   간격  어  는  3 태  어느 나  것  특징

 는   도 상   동   드  결  .

청  7 

 1 에 어 ,

상  다각  삼변 량  여 산 는 것  특징  는   도 상   동  

 드  결  .

청  8 

 1 에 어 ,

상  타겟 드가 상   1 다각  내 에  상  타겟 드  는 LS 식  여 산 ,

상   1 다각  내 에 없  상  다   드  동시키는 것  특징  는   도

상   동   드  결  .

 

   야

본    에  것 ,  상 게는 생체 , 감시 찰  등 움직   [0001]

신   보   달   는 통신 시  갖   드(RN; Reference Node)   타

겟 드(TN: Target Node)    는 동   드  결  에  것 다.

 경  

     고   드(Reference Node; RN)  여 타겟    에[0002]

 드(RN)  타겟 드(Target Node; TN)간   거리 도에 다. 

고  RN  , TN과 RN  시  계(신   능 :  거리 Resolution 계), 경  에 [0003]

신  감쇄(다  경 , 간 , NLOS 등  신  곡 : fading) 등   시 에 도  결 는 여러 가

지 사  는  단  신  처리 에 여 TN   거리  엔 많  약 건  재

다. 

특  경  에  신  감쇄는 결   없는   어  에 상  거리 차[0004]

 감안 야 다. 또 ,  거리   는 매우  드웨어(ex: 원  시계, 열 안 나,

 신 처리  가능  컴퓨 , etc)가  다.

는 RN, TN  크 , 양, 가격 등에 큰  주  에  지역    만   시[0005]

는 리가 많다. 또 ,  거리  도가 TN    도에 가  큰  지만 RN들  에

라 도 큰  는다. 
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RN들  에 라  생 는   가  큰    역  상  생   다. 림 [0006]

(Flip Ambiguity) 라는 상   드(RN)들  가  재  경우  거리  통  계산  타

겟 드(TN)   가  드(RN)들  루는     루는 상 다. 런

상  미리 지   타겟(TN)     드(RN)   결 주는  고 

다. 

헌

특허 헌

(특허 헌 0001) 1. 공개특허  10-2009-0050408  [0007]

(특허 헌 0002) 2. 공개특허  10-2011-0038473  

비특허 헌

(비특허 헌 0001)  1. 철우 , "  트워크에  개  드  " 보 지 8  7[0008]

 (2010. 7) pp.89-96  

(비특허 헌 0002)  2. 락 , "   트워크에  드  " 공 지 - CI 46  

3  통  327  (2009  5월) pp.123-129  

 내

결 는 과

본   경 에     안  것 , 타겟 드(TN)   가  [0009]

드(RN)들  루는     루는 상  지   타겟(TN)  에 

어  과  경  별   는 동   드  결   공 는  그  다.

또 , 본  움직 는  드(RN)에게 과  경 보  공 여  경에  타겟   [0010]

  도   드  재  가능 게 는 동   드  결   공 는  다  

 다.

과  결 단

본  에  시  과  달  ,  드(RN)에게 과  경 보  공 여  경[0011]

에  타겟     도   드  재  가능 게 는 동   드  결  

공 다.

상  동   드  결  ,[0012]

신   보   달   는 통신 단  갖는 다  동   드(RN)  타겟 드(TN)  [0013]

는   시 에   상  타겟 드    도 상   동   드  결  

에 어 ,

(a) 상  다  동   드간  상  다  동   드  타겟 드간 신  달 시간들  [0014]

는 단계;

(b) 상  신  달 시간들  거리  산 여 상  다  동   드간 다   거리들  상  다[0015]

 동   드  타겟 드간 다   거리들  생 는 단계; 

(c) 상   거리들과  거리들  여 상  타겟 드   산 는 단계;  포 는 것  특[0016]

징    다.

, 상  (c) 단계는, 상   거리들  연결 여  1 다각  생 는 단계; 상   1 다각  내[0017]
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에 상  타겟 드가 재 는지 여  단 는 단계;  포 는 것  특징    다.

또 , 상  (c) 단계에 , 상   1 다각  내 에 상  타겟 드가 재 , 상   거리들만  [0018]

여 상  타겟 드  가 산 는 것  특징    다.

또 , 상   거리들  여  2 다각  생 , 상   2 다각  만들어지는지  단  [0019]

식  (여 ,

,  상  다   드들

 는 다각  , , , 는 상  타겟 드  다   들간  거리  나타낸다)

는 것  특징    다.

또 , 상  다   드간   거리가 상  타겟 드   거리들보다 큰지  단 여 상  타겟[0020]

드     는  것  단 ,  상  단  건  식

(여 , 는 RN과 TN 사   거리 고, 는 RN간   거

리  나타낸다)에  루어지는 것  특징    다.

또 , 상   거리들  거리들  원  식  , 상  원  식  2개  원  동 고,[0021]

나 지 나  원  2개  원보다 고, 원들  간에 가 겹쳐 나  심  는  1 태, 각각

크 가 다  3개  원 고,   개  원   겹 고 나 지 나는  간격  어  는  2 

태  크 가 동  3개  원 고, 3개  원   간격  어  는  3 태  어느 나  경우

타겟 드    찾  는 것  특징    다. 는  드가 루는 다각  냉에 타겟 

드   가 재 는 경우에 타겟 드    찾  는 것  미 다.

또 , 상  다각  삼변 량  여 산 는 것  특징    다.[0022]

또 , 상  타겟 드가 상   1 다각  내 에  상  타겟 드  는 LS 식  여 산[0023]

, 상   1 다각  내 에 없  상  다   드  동시키는 것  특징    다.

 과

본 에 , 타겟   에 어  과  경  별     에  거리  [0024]

도에만     식  계  어 타겟    능  상시    다. 

또 , 본  다  과 는 움직 는  드(RN: Reference Node)에게  보  달  주어  [0025]

경에  타겟     도   드(RN: Reference Node)  재  가능 게    다는

 들  다.

도  간단  

도 1a는  타겟 드(TN: Target Node)   드(RN: Reference Node)들  루어지는 트워크 개[0026]

도 다.

도 1b는 도 1a에 도시   드(RN: Reference Node)  도 다. 

도 2는 삼각 량  개 도  3개 상   드(RN)  ( )  타겟 드(TN)간  거리  

여  는 개 도 다.

도 3  3개   드(RN)  여 타겟 드(TN)     가질  는 든 경우  나타낸

도 다.

도 4는  양    결과  보여주는 도 고, 도 5는 량    결과  보여주는 도

다.

도 6   드간  거리   드  타겟 드간   거리   연결   개 도 다.
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 실시   체  내

본  다양  변경  가   고 여러 가지 실시  가질  는 , 특  실시 들  도 에 시 고[0027]

상  에 체  고  다. 그러나 는 본  특  실시 태에  는 것

아니 , 본  사상   에 포 는 든 변경, 균등  내지 체  포 는 것  어

야 다.

각 도   사  참  사  에  사 다.[0028]

 1,  2등  어는 다양  들  는  사   지만, 상  들  상  어들에[0029]

 어 는 안 다. 상  어들  나   다   별 는 만 사

다.

 들어, 본  리  어나지 않   1 는  2    고, 사[0030]

게  2 도  1    다. " /또는" 라는 어는 복   재  들

  또는 복   재  들  어느  포 다.

다 게 지 않는 , 거나 과  어  포  여  사 는 든 어들  본 [0031]

는 야에  통상  지식  가진 에   는 것과 동  미가 다.

 사 는 사 에 어 는 것과 같  어들    맥상 가지는 미  는 [0032]

미  가지는 것  어야 , 본 원에  게 지 않는 , 상 거나 과도 게 식

 미  지 않아야 다.

 첨  도  참 여 본  실시 에    도 상   동   드 [0033]

결   상 게  다.

도 1a는  타겟 드(TN: Target Node)   드(RN: Reference Node)들  루어지는 트워크 개[0034]

도 다. 도 1a  참 , 트워크는, 타겟 드(10),  타겟 드(10)      1 내지

 n  드(110-1 내지 110-n), 들  드들(110-1 내지 110-n)과  어 신  /또는 등  

는 앙 (미도시) 등  다.

 1 내지  n  드(110-1 내지 110-n)는 동  가능  동 다.  들 , 생체   , 감시[0035]

찰  등    다.

앙 (미도시)에는 통신 시 , 본  실시  실 는 알고리  담  그램 등  다.[0036]

도 1b는 도 1a에 도시   드(RN: Reference Node)  도 다. 도 1b  참 , 도 1a에 도시  [0037]

1 내지  n  드(110-1 내지 110-n)   1  드(110-1)  도 다. , 는   것

 다   드들도 사   /또는 능  갖는다.

 1  드(110-1)는 다   들(110-2 내지 110-n) /또는 다  상  어  통신   통신[0038]

(120),  통신 (120)  통  신 는 신  /또는  처리 는 신  처리 (130) 등  포 여

다. 신  처리 (130)는 처리 듈, 어 듈,  듈 등  다. 

본  실시 에 는 생체  , 감시 찰  등 움직    신   보   [0039]

달   는 통신 시  비   드(RN: Reference Node)   타겟 드(TN: Target Node)

  는  도움  는  알고리  다.  러  알고리    가지  가

포 다. 

1.  드(RN)   보는 알고   공   다. , 통신 시 , (Coordinato[0040]

r)가  재 다.

2. 타겟 드(TN)  택   드(RN)간  거리  상 가능 다.     택  N개[0041]

  드(RN)가 재  경우 타겟 드(TN)   드(RN) 사  거리는 상 N개여야 다.

3. 든  드(RN)  타겟 드(TN)간  같   채   는다. 비슷  경에  통신  [0042]

야 다. 는 계  (Threshold) 다.

도 2는 삼각 량  개 도  3개 상   드(RN)  ( )  타겟 드(TN)간  거리  [0043]
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여  는 개 도 다. 도 2  참 , 삼변 량 (Tri-lateration)  여  1 내지  3

 드(110-1 내지 110-3)  타겟 드(10)간 신  달 시간  고,  거리  산  후 타겟 드

(10)   다. 각  드  타겟 드간 거리는 다 식과 같  다.

식 1

[0044]

도 3  3개   드(RN)  여 타겟 드(TN)     가질  는 든 경우(310 내지[0045]

400)  나타낸 도 다. 도 3  참 , 그   드(RN)  ,  드(RN)  타겟 드(TN)간

 거리들  원  식    1, 4, 5 (310,340,350)  경우 타겟 드(TN)   가  

찾    본  실시 에  단 는 타겟 드(TN)   찾   는 경 다. 

연 , 1 (310)  경우 2개  원  동 고, 나 지 나  원  2개  원보다 고, 원들  간에 [0046]

가 겹쳐 나  심  는 태 다.

4 (340)  경우 각각 크 가 다  3개  원 고,   개  원   겹 고 나 지 나는  간격[0047]

어  는 태 다.

5 (350)  경우, 크 가 동  3개  원 고, 3개  원   간격  어  는 태 다.[0048]

1, 4, 5  경우 Dilution of Precision (DOP) 값   에 다  경우 보다   차가 게 나타[0049]

난다. 라   드(RN)  타겟 드(TN)간   거리  여 1, 4, 5  경우    다

보다  TN      다.

 달리, 1, 4, 5  경우가 아니라  움직 는 RN  여 RN   변경  TN   [0050]

   RN  동시킬  다. 

도 4는  양    결과  보여주는 도 고, 도 5는 량    결과  보여주는 도[0051]

다. 도 4  도 5  참 ,  드(RN)들  루는 다각  내 에 타겟 드(TN)가 재 는 도 4

경우에는 실     가 거  는 결과  보 다.

 달리, 도 5  경우에는  드(RN)들  루는 다각  에 타겟 드(TN)가 재 므   [0052]

차가 많  생 는 것    다.

타겟 드(TN)   에  경우  1, 4, 5 (도 3  310,340  350)  경우는 도 4  같  [0053]

드(RN)들  루는 다각 (  RN  가 3개 므  도 4  경우 삼각  다) 내 에 타겟 드(TN)가

재 다. 런 경우  드(RN)간  거리 ,  드(RN)  타겟 드(TN)간   거리  계  보여

주는 도  도 6에 도시 다.

, 도 6   드간  거리   드  타겟 드간   거리   연결   개 도 다.[0054]

도 6  참 ,   드(RN)간   거리 ,  드(RN)  타겟 드(TN)간   거리 

 연결 보  도 과 같  나타낼  다. 

 드(RN)간  거리  연결  내  다각  안에 타겟(TN)  재 다    루는 [0055]

 루는 내  다각   같아야  에  거리만  여 RN과 TN   계  악

  다. 

지만  값  거리  에 차가 재  차  여 도 5  같  연결 지 못 는 경우가 [0056]

생 도 다.   거리가 다  거리 보다 매우 짧거나 어  연결 지 못 는 경우가 재 는  
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경우는 가 만들어 질  는지 단  통  다. 

 거리가 매우 어  가 만들어지지 않는 경우는 " (out of case)"  규   거리가 짧[0057]

아  가 만들어지지 않는 경우는 " 내(in case)"  다.   또    단  비

 통  간단    다.  에  식   다 과 같다.

식 2

[0058]

여 , 다.[0059]

condition  1  식  는  실 는 값과 (RN들  는 다각  )  크 가[0060]

같아야 지만  거리가 매우 아 삼각  만들어지지 않는 경우가  에 그  아지는 경우도

"in case"  다. (Area)  계산 는 식  헤  식  여  만  여 

  다. 

식 3

[0061]

 거리가 매우 클 경우도 삼각  만들어지지 않는  그 값  0   경우(계산  복   지[0062]

만  경우 0  맞춰주어야 다) "out of case"  경우에도 값   값 보다 아질 도

다. 

지만 condition 2   그 경우    다. 는 AN간  거리  미  그  가  큰 값[0063]

보다 RN과 TN간   거리  가  클 경우 "out of case", condition 2처럼   경우는 "in case"

다. 

라  condition 1, 2   만 야만 in case  여 TN    곱 (LS; Least Square)[0064]

여 고 아닌 경우는 "out of case"  여 RN  움직 도  도  다.

 

10: 타겟 드[0065]

110-1 내지 110-n:  1 내지  n  드

120: 통신

130P: 신  처리 
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도

도 1a

도 1b

도 2
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도 3

도 4

도 5
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도 6
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