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요    약 : 하드웨어 방식의 DGPS 기 국 시스템을 개선한 차세  DGPS 기 국 아키텍처인 소 트웨어 DGPS 기 국 시스템은하드웨

어 방식에서 발견된 많은 문제 을 개선한다. 그러나, 기의 소 트웨어 DGPS 기 국 시스템은 차세  아키텍처를 충실히 따르고 

있기는 하지만 소 트웨어의 구조에 단 을 내포하고 있어 실제 용에 어려움이 있다. 본 논문에서는 기존 소 트웨어 DGPS 기 국 

시스템의 단 을 보완하고 구조를 개선한 새로운 아키텍처를 설계하고 이 아키텍처를 기반으로 한 실제 소 트웨어를 구 한다.

핵심용어 : RS, IM, DGPS, 성항법보정시스템, 기 국  무결성 감시국

1. 서    론

 

 GPS(Global Positioning System)를 이용한 측 정확도를 높

이기 해 한국에서는 DGPS 기 국을 운 하고 있다. DGPS

는 성의 의사거리 오차정보를 기 국으로부터 수신하여 그 

정확도를 개선하는 방법으로, DGPS 방식을 이용하여 측 하게 

되면 측 오차를 1m이내까지 개선할 수 있다.

 이 DGPS 기 국은 재 하드웨어 방식으로 구 되어 있는데, 

이 하드웨어 방식은 높은 비용과 어려운 유지보수, 신기술 용

의 어려움과 같은 몇가지 문제 을 지니고 있다. 이 문제 들을 

해결하고 보다 발 된 DGPS 기 국을 개발하기 해 미국의 

해안경비 (US Coast Guard, USCG)에서는 차세  DGPS 기

국의 아키텍처를 제안하 다. 소 트웨어 DGPS 기 국을 개

발하고 실제 한국의 DGPS 기 국에 용하기 해서는 표  

DGPS 아키텍처를 만족시키는 것 외에 몇가지 사항을 더 고려

하여 아키텍처의 구조를 변경, 개선해야 한다.

 이 논문에서는 한국해양연구원에서 개발한 기 소 트웨어 

DGPS 기 국 시스템의 구조를 분석하고 개선 는 변경되어

야 하는 사항을 도출하 다. 이 개선 과 변경필요사항을 용

한 새 아키텍처를 설계하고 이를 이용해 개선된 소 트웨어 

DGPS 기 국을 개발하고 성능을 분석하 다.

2.. 소 트웨어 DGPS 기 국 시스템 분석

기존의 소 트웨어 DGPS 기 국 시스템을 개선하기 해 먼

 한국해양연구원에서 기 개발된 소 트웨어 DGPS 기 국 

시스템을 분석하 다.

 한국해양연구원에서 개발된 소 트웨어 DGPS 기 국은 

RS(Reference Station), IM(Integrity Monitor), CS(Control 

Station)의 세가지 구성요소로 이루어져 있으며, RS와 IM, CS

는 각각 별도의 로그램으로서 독자 으로 동작한다.

2.1 기존 소 트웨어 RS

 

[그림 1] 기존 SW RS

 [그림 1]은 기존의 소 트웨어 RS의 메인 화면이다. 이 소 트

웨어 RS는 GPS 보정정보를 계산하고, 이 보정정보를 사용자에

게 송하는 RTCM 메시지를 생성하는 역할을 한다. 이 소 트

웨어 RS는 GPS 보정정보를 계산하는 부분과 IM과의 연결 부
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분, 디스 이를 담당하는 부분등 모든 트가 하나의 로그

램으로 이루어져 있어 일견 간결해 보이기는 하지만, 수정된 소

트웨어의 용시 시스템 체를 OFF해야 한다. 24시간 단

없이 동작해야 하는 DGPS 기 국 시스템에서 이 부분은 개선

되어야 할 사항  하나이다.

2.1 기존 소 트웨어 IM

[그림 2] 기존 소 트웨어 IM

 [그림 2]는 소 트웨어 IM이다. 소 트웨어 IM은 RTCM 메시

지를 해석하고 GPS의 보정정보를 추출하여 소 트웨어 RS에서 

송한 GPS 보정정보의 품질을 검사한다.

 [그림 2]에서 보는 것처럼 소 트웨어 IM 역시 IM에서 제공되

어야 하는 기능들을 하나의 소 트웨어에 모두 구 하고 있다. 

따라서 술한 문제 들을 소 트웨어 IM 역시 같이 갖고 있

다. 이런 구조는, 시스템의 자원을 상 으로 많이 차지하는 

UI 부분과 IM의 핵심 역할을 하는 IM의 엔진 부분이 하나의 

시스템에서 동작하게 되어 UI 부분에 시스템의 자원을 불필요

하게 할당해야 하는 문제가 발생한다.

 UI를 처리하는 부분에서 문제가 발생하더라도 IM 자체의 동

작에는 향을 끼치지 않도록 구조를 변경해야 하는 도 발견

되었다.

3. 소 트웨어 RS, IM의 구조 개선

 2 에서 도출된 문제 을 보완한 소 트웨어 DGPS 기 국 시

스템은 UI와 엔진을 분리하고 시스템을 수정, 반 할 때 체 

시스템이 종료되지 않도록 해야 한다. 이는 소 트웨어 DGPS 

기 국 시스템의 유지  보수 편의성을 증 시킬 수 있을 것

이다. 그리고 실제 불필요한 UI는 Control Station(CS)로 통합

하고 소 트웨어 RS와 IM은 UI를 가질 필요가 없도록 한다.

3.1 소 트웨어 RS의 변경

기존 소 트웨어 RS의 구조를 변경하여, UI와 RS 엔진을 분리

하여 별도 동작하도록 설계하 다. UI는 CS에 통합하고 RS 엔

진은 RS 엔진, 수신기 인터페이스, RTCM 생성 세가지의 모듈

로 세분화하고 별도 동작하도록 설계하 다.

[그림 3] 변경된 소 트웨어 RS

[그림 3]에서 보이는 화면은 CS에서 보고 있는 것으로, RS는 UI

를 갖기 않고 도 서비스로 동작한다. CS는 네트워크를 통해 

RS 엔진에 속, RS의 동작정보를 송받아 화면에 보여 다.

이 게 함으로써 RS는 불필요한 자원의 낭비 없이 RS의 동작 

자체를 보다 안정 으로 수행할 수 있게 된다.

3.2 소 트웨어 IM의 변경

[그림 4] 변경된 소 트웨어 IM

 소 트웨어 IM 역시 UI를 엔진과 분리하여 CS에 통합하 다. 

이 게 함으로써 사용자는 RS와 IM을 따로 확인할 필요없이 

하나의 CS에서 동시에 확인할 수 있다. 그리고 RS와 마찬가지

로 엔진이 UI를 갖지 않아 리소스를 게 소모한다.

 그리고 IM은 엔진, 수신기 인터페이스, RTCM 해석기로 구분

하여 세가지 모듈로 동작하도록 하여, 각각의 기능단  모듈에 

한 유지보수 편의성을 재고하 다.

3. 결    론

 기존의 소 트웨어 DGPS 기 국 시스템은 하드웨어 방식에

의 단 을 개선한 차세  DGPS 기 국 아키텍처에 충실히 따

르고 있으나 소 트웨어 자체의 구조가 단 을 갖고 있어 이를 

개선할 필요가 있었다. 본 논문에서는 기존 소 트웨어 DGPS 

기 국 시스템이 갖고 있는 UI 문제, 리소스 문제, 유지보수의 

문제  운 상의 문제를 개선한 시스템을 설계하고 구 하

다. 
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 향후, 본 논문의 소 트웨어 DGPS 기 국 시스템을 기반으로 

DGPS 기 국의 운 자의 의견을 수렴하여 아키텍처와 기능을 

개선하여 보다 향상된 소 트웨어 DGPS 기 국을 구 할 계

획이다.
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