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● 요   약 ●  

 본 논문에서는 현재 서비스 중인 지자기를 이용한 위치인식 서비스를 더울 효율적이고 정확하게 이용하기 위해, 스마트폰 카메

라 기능을 이용한 이미지 인식 서비스 기술을 융합하여 상호 보완적이고 완성적인 실내 위치인식 서비스 시스템을 제안하고자 

한다. 본 시스템은 스마트폰 카메라와 지자기 센서를 이용하여 특정 인프라 구축 없이 데이터 분석만으로 실내 측위 시스템 구

현을 목표로 한다.

키워드: 이미지 인식(Image Recognition), 지자기 센서(geomagnetic sensor), 실내측위(indoor positioning), 스마트폰
(smart phone)

I. 서론

최근 건축물들이 대형화되어 엔터테인먼트, 쇼핑, 컨벤션 및 교통 

등의 다양한 시설물 등이 점차 실내공간으로 포함되고 있음에 따라, 
실내에서 이루어지는 일상생활의 비중이 점차 높아져 가고 있다. 
이로 인해 공간정보, 위치정보 및 교통정보들을 활용하는 다양한 

서비스들이 실내공간을 대상영역으로 포함하도록 점차 확장되어 가고 

있다.[1]
지구 자기장은 장소에 따라 자기장의 세기나 방향등이 미묘한 

차이를 보인다. 건물 내의 배관, 전자 기기 등의 영향으로 인해 지구 

자기장은 조금만 다른 위치에 있어도 쉽게 변화를 나타낸다. 즉, 
건물 내의 지구자기장은 위치에 따라 지문처럼 고유한 값을 가지게 

된다. 지자기 센서는 지구 자기장의 변화를 감지하는 센서로 위치별 

고유 정보를 읽어냄에 따라 이를 실내 지도에 적용하여 측위가 가능하

다.[2]
지자기센서 만으로 구축을 할 경우 20uT ~ 70uT 사이의 값을 

갖는 자기장 범위로 인해 정확한 위치 측위가 힘들다. 따라서 이 

논문에서는 이미지 특징점 검출 알고리즘을 이용한 시스템을 지자기센

서와 결합함으로써 정확도를 높이는 방안을 제안한다.

II. 관련 연구

1. 지자기 센서와 Fingerprint

지자기센서의 출력을 사용하는 방법으로는 각 축의 출력 패턴을 

그대로 이용하여 사용하는 경우와 전체 크기(Magnitude)를 이용하는 

방법으로 이때 전체 크기는 식 Fig. 1과 같이 구할 수 있다.

Fig. 1. Expression of Magnitude

[6]에 의하면 핑거프린팅(Fingerprint) 방식은 그

림 2,3과정을 통하여 보면 측위 대상이 되는 공간

의 모든 측위 지점을 측정할 때까지 반복으로 수

행된다.

 

Fig. 2. Database construction (Left)
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Fig. 2는 FingerPrint 방식을 나타내는 다이어그램이며 Magnitude
를 이 방식을 사용하여 위치 측위가 가능하다. 다음은 FingerPrint방식

에 대한 설명이다. 데이터베이스를 구축한 후 단말기를 가진 사용자가 

위치를 요청하면 먼저 단말기는 지자기 신호 세기를 측정한 후 데이터

를 서버로 전송한다. 데이터를 전송 받은 위치 측위 서버는 측정된 

신호와 저장된 데이터베이스의 신호를 비교 하여 요구한 단말기의 

위치와 가장 합한 위치 데이터 정보를 결정한 후 위치 값을 단말기에게 

제공 한다. 

2. 이미지 특징점 추출 알고리즘-SIFT_DoG

입력 이미지 I가 있을 때, I의 크기를 단계적으로 축소시켜서 일련의 

축소된 이미지들을 생성할 수 있다. 생성된 이미지들의 집합을 Fig. 
3과 같이 이미지 피라미드 라고 부른다. 이 때, 각 스케일의 영상마다 

코너성을 조사해서 코너점(코너성이 로컬하게 극대이면서 임계값 

이상)들을 찾는다. 그러면 각 스케일 이미지마다 코너점들이 검출될 

터인데, 대부분의 경우 인접한 여러 영상 스케일에 걸쳐서 동일한 

지점이 코너점으로 검출될 것이다. 동일한 지점이 여러 영상 스케일에 

걸쳐 코너점으로 검출된 경우, 그중 스케일 축을 따라서도 코너성이 

극대인 점을 찾으면 스케일에 불변인 특징점이 된다.[5]

Fig .3 Image pyramid

III. 시스템 설계

1. 프로그램 구성

Fig. 4는 스마트폰의 카메라와 자기장 센서를 이용한 시스템 구성도

를 나타낸다. 스마트폰에서 데이터 Sensing 전 서버에 fingerprint기반

의 DataBase구축이 선행 되어야 한다. DataBase는 Magnetic Field 
Value와 SIFT알고리즘을 통해 검출된 특징점 Vector Data를 결합하

여 DataSet을 구성하며, Sensing된 Magnetic Value로 1차적 필터링

을 거친 후 카메라에서 보낸 Image를 같은 방식으로 특징점을 추출하

여 DataBase의 저장된 값과 비교하여 위치를 측위 하여 준다.

Fig. 4 Architecture of Indoor Positioning System

IV. 결론

이 시스템에서는 새로운 인프라 구축 없이 구현이 가능하며, 자기장 

센서의 유사도로 인한 위치 측위 오류를 카메라를 통한 이미지 특징 

검출로 정확도를 높이고, 이미지 처리 기반의 위치 측위 시스템의 

연산처리 지연문제를 자기장의 세기 값으로 필터링 함으로써 연산 

처리속도를 향상 할 수 있다.
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