
개요 및 연구목1. 

 경우 능 계 비  하여 , 

능 등  계 함에 라  주 능  비  

히 도출하고 나  경우 능 심   , 

평가  한 실 능평가  수행하고  하, 

라도 고가  계 비  하여 열악한  업에

는 수행  어 운 실 다 본 연 에 는 고. 

 해상시운  통해 내  통해 계 는 GPS

   변 하여 경  파악할 수 는 항

해  도출함  고가 비가 없 라도  

능평가  수행할 수 는 실험  연  수행하고  하 다. 

연구방법2. 

해상시운  는  고  하8m

 앙에 고 시키고 립해양, 

보원에  공하는 무료  앱  해 드  통해 엔‘ ’

진  타각변 에  도  경도  도출하여 RPM 

 실시하 다 또한 계 는 간  거리계산  . 

하여  사 하 다'Haversine Formula' . 

결과 및 고찰3. 

 통해 계  도  경도  변GPS

하여 그림 과 같  항해  그래프  나타내었다 시운  1 . 

상  경우  에  향  경  5knot Port

First Author : cwlee@komeri.re.kr, 061-460-5275

약  도출 었 에 한 향  항해  그래3.1m , 

프에  었다. 

       

:            1,000 RPM        5 knot

:                35 deg Left

적용계수(=B/A) : 110640 적용계수(=D/C) : 90900

계측최초좌표(기준) : 35.14829667 계측최초좌표(기준) : 129.14235167

1 35.14829667 1 0.00000 1 129.14235167 1 0.00000

2 35.14829333 2 -0.36880 2 129.14235000 2 -0.15150

3 35.14832167 3 2.76600 3 129.14230500 3 -4.24200

4 35.14840167 4 11.61720 4 129.14224500 4 -9.69600

5 35.14847667 5 19.91520 5 129.14220000 5 -13.78650

6 35.14851833 6 24.52520 6 129.14214667 6 -18.63450

7 35.14851000 7 23.60320 7 129.14208167 7 -24.54300

8 35.14845667 8 17.70240 8 129.14202500 8 -29.69400

9 35.14839500 9 10.87960 9 129.14202167 9 -29.99700

10 35.14835333 10 6.26960 10 129.14205000 10 -27.42150

11 35.14834167 11 4.97880 11 129.14211667 11 -21.36150

12 35.14837500 12 8.66680 12 129.14218000 12 -15.60450

13 35.14842667 13 14.38320 13 129.14219333 13 -14.39250

14 35.14847333 14 19.54640 14 129.14216167 14 -17.27100

15 35.14849000 15 21.39040 15 129.14209500 15 -23.33100

16 35.14846167 16 18.25560 16 129.14201500 16 -30.60300

17 35.14840333 17 11.80160 17 129.14198667 17 -33.17850

18 35.14834167 18 4.97880 18 129.14200833 18 -31.20900

19 35.14832500 19 3.13480 19 129.14205000 19 -27.42150

20 35.14833667 20 4.42560 20 129.14211500 20 -21.51300

21 35.14838167 21 9.40440 21 129.14215833 21 -17.57400

22 35.14843167 22 14.93640 22 129.14215000 22 -18.33150

23 35.14847167 23 19.36200 23 129.14209833 23 -23.02800

24 35.14846500 24 18.62440 24 129.14203000 24 -29.23950

25 35.14842000 25 13.64560 25 129.14196667 25 -34.99650

26 35.14836167 26 7.19160 26 129.14195333 26 -36.20850

27 35.14831833 27 2.39720 27 129.14198000 27 -33.78450

28 35.14831333 28 1.84400 28 129.14204667 28 -27.72450

29 35.14834167 29 4.97880 29 129.14210500 29 -22.42200

30 35.14839500 30 10.87960 30 129.14212000 30 -21.05850

31 35.14844500 31 16.41160 31 129.14208833 31 -23.93700

32 35.14846333 32 18.44000 32 129.14203000 32 -29.23950

33 33 33 33

34 34 34 34

35 35 35 35

36 36 36 36

37 37 37 37

38 38 38 38

39 39 39 39

40 40 40 40
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그림 1 도  경도 변   항해. data .

결 론4. 

본 연 결과  한 경 계  GPS

한 것  판단 나 는 도 리 다 경, GPS , , 

차 등 여러 취약  포함하고 어 검  계DGPS

비  비 실험  통한  판단  필 하다.  

후  5. 

본 연 는   한 연 재단 지역 신창 양

사업 해양  리  고 공   촉‘ Patrol Type 
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