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1. 서론

항체의 자세를 결정하기 위하여 Inertial Measurement Unit 

(IMU), 다중 안테나 Global Positioning System (GPS) 수신기, 카

메라 등 여러가지 항법 센서를 이용할 수 있다. IMU를 이용하

는 Inertial Navigation System (INS)는 시간이 지남에 따라 센

서 오차가 누적되어 자세 오차가 증가한다 (Titterton & Weston 

2004). 다중 안테나 GPS 수신기를 이용하면 전파 방해나 지형으

로 인하여 GPS 신호를 수신할 수 없는 경우 자세를 얻을 수 없

으며, 카메라를 이용할 때에는 기상 상황이 악화되어 랜드마크 

식별이 불가능한 경우 자세를 제공할 수 없다 (Park 1996, Kim 

2014).
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ABSTRACT

An Attitude and Heading Reference System (AHRS) provides the attitude of a vehicle with a constant velocity using an Inertial 

Measurement Unit (IMU) and a magnetometer. In this case, in order to avoid the disadvantage of a gyroscope, an AHRS using 

a Gyro-Free IMU (GF-IMU) that is composed of only accelerometers may be considered instead of the gyroscopes. In this 

paper, a design method of an AHRS using a GF-IMU is proposed. The proposed AHRS consists of roll and pitch calculation, 

yaw calculation, angular acceleration and angular velocity calculation, attitude calculation, and a Kalman filter. In particular, 

since the angular velocity cannot be measured from a gyroscope, the angular acceleration is obtained from the accelerometer 

output, and the angular velocity is calculated by integrating it. In order to show the usefulness of the proposed method, a 

performance evaluation was carried out. The performance evaluation results show that the attitude estimation performance of 

the proposed AHRS is similar to that of the conventional AHRS.
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전술한 문제를 해결하기 위하여 Attitude Heading Reference 

System (AHRS)로 자세를 추정하는 것을 생각할 수 있다 

(Farrell 2008, Hong & Won 2019). AHRS는 IMU와 지자계

(magnetometer)의 출력으로부터 자세를 추정하며, 항체가 등

속 운동을 할 때, 가속도계에 중력만 측정되는 성질을 이용하

여 롤과 피치를 추정하고, 지자계 출력을 이용하여 요를 계산한

다 (Farrell 2008). 이렇게 구한 롤, 피치, 요를 보조 신호(aiding 

signal)로 이용하여 자이로스코프 출력으로부터 구한 자세를 

보정한다 (Farrell 2008). 최근에는 Micro Electro-Mechanical 

System (MEMS) IMU의 기술이 발전함에 따라 저가격의 소형 관

성 센서를 사용할 수 있게 되면서 MEMS IMU로 구성한 AHRS가 

주목받고 있다 (Geiger et al. 2008, Roh et al. 2011, Wang et al. 
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