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우선 본 연구에서는 두 가지 전제 조건을 가
정하였다. 하나는 기상 센서의 FOV(Field of 
View)에 지구와 별의 영상이 동시에 촬영된다고 
가정한 것이고 또 하나는 영상의 보정이 이미 완
료되어 궤도 결정의 정밀도가 충분하다고 가정한 
것이다. 이렇게 가정한 첫째 이유는 먼저 현재의 
우주용 센서의 개발 속도를 볼 때, 멀지 않은 미
래에 2차원의 고속 센서가 개발될 수 있을 것으
로 전망했기 때문이다. 둘째는 본 연구의 궁극적
인 목적이 각도 입력만을 사용한 궤도 결정이 가
능한지 아닌지를 판단하는 것에 있기 때문이다. 
관측값 보정 부분에 대해서는 차후에 연구 과제
로써 진행될 것이다. 

그림 3에 나타낸 것이 COMS 위성의 기상 센
서의 FOV (Field of View)이다. 이 FOV는 21° x 
21° 의 관측 범위를 가지고 있으며, 그림에서 보
는 것처럼 FOV의 동서 방향 끝에 별을 관측하

기 위한 영역이 가로 1°, 세로 21°의 얇은 슬롯 

형태로 자리잡고 있다.



그림 4에서와 같이 기상 센서의 FOV에 지구
와 두 개의 별이 동시에 관측된 경우를 생각해보
자. 이 때 센서의 FOV에 가상의 적도 좌표계를 
그려 본다면 그림 5와 같을 것이다. 
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