
한국항행학회 논문지 제17권 제 6호 2013년 12월 (JKONI 17(6): 616-624, Dec. 2013)

다종 전파교란원 위치추정을 위한 식별 및 측정치 획득 
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요  약

전파 교란신호가 발생할 경우, GPS 기반의 정밀위치제공시스템에 오작동을 일으킬 수 있으며 특히, 항공분

야에서는 더 심각한 피해가 발생할 수 있다. 하나의 전파교란원에 대한 대응 기법이나 위치 추정 기법의 연구

결과는 잘 알려져 있으나, 다수의 전파교란원이 다양한 형태의 신호를 송출할 경우에는 대응 및 위치 추정이

어렵다. 따라서 본 논문에서는 다수의 전파위협원이 CW, DSSS, SCW 형태의 신호를 송출할 경우에 위치 추정

을 수행할 수 있도록 하기 위하여 신호 식별 및 측정치 획득 방법을 제안한다. 또한 제안한 방법을 검증하기

위하여 MATLAB을 이용하여 모의실험을 수행하였다. 실험 결과로부터 제안한 방법은 CW, DSSS, SCW 형태의

교란신호를 정상적으로 식별하고 측정치를 정확하게 획득하는 것을 검증하였다. 
Abstract

When jamming signal is received, there would be malfunctions in GPS-based precise location systems. 
Especially, in aviation fields, these malfunctions may lead to more serious damages. Naturally, there are some 
research results about the prevention or location method for one jammer, but it is hard to identify and obtain 
measurements when multiple and various type signals are received. Therefore, we propose a method of 
identification and measurements acquisition algorithm in order to localize the multiple jammers which transmit 
CW, DSSS and SCW type signals. Also, a computer simulation is carried out so as to validate the feasibility 
of the proposed method by using MATLAB. From the simulation results, it is confirmed that the proposed 
method successfully identified the signal type and acquired the measurements of CW, DSSS and SCW type 
signals.
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I. 서  론

GPS 신호는 수신 전력이 매우 약하기 때문에 교란

신호에 대하여 매우 취약하다. 교란신호는 정밀한 항

법을 요구하는 시스템의 신호 획득 및 추적 성능을

저하시킨다. 특히, 항공기에서 이·착륙을 위하여 사

용하는 첨단 착륙유도장비에 교란신호가 영향을 미

치면 정확도를 저하시키기 때문에 큰 사고로 이어질
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수 있다. 이와 같이 교란신호에 대한 피해를 입지 않

기 위하여 국내외에서 교란신호에 대한 검출 및 교란

원의 위치 추정 연구가 활발하게 진행 중에 있다

[1]-[5]. 이러한 연구들의 대부분은 단일 전파교란원

이 한 종류 형태의 신호를 송출할 경우에 대하여 교

란신호에 대한 검출 및 교란원의 위치 추정에 대하여

수행되고 있다. 하지만 다수의 전파교란원이 각각 다

른 교란신호를 송출하는 경우도 발생할 수 있다. 만
약 이와 같은 일이 벌어진다면, 각기 다른 형태의 신

호를 송출하는 다수의 전파교란원의 신호에 대한 식

별도 어려울 뿐만 아니라 정확한 측정치 획득도 어렵

다. 따라서 본 논문에서는 다수의 전파교란원이 여러

종류의 신호를 송출할 때 신호 형태의 식별 및 측정

치 획득 방법을 제안한다. 
본 논문의 구성은 다음과 같다. 2장에서는

CW(Continuous Wave), DSSS(Direct Sequence Spread 
Spectrum), SCW(Swept Continuous Wave) 형태의 신호

에 대한 측정치 획득 방법에 대하여 설명하고, 3장에

서는 다수의 전파교란원이 각각 다른 교란신호를 송

출할 경우, 수신된 신호의 식별 및 측정치 획득에 있

어 문제점에 대하여 서술한다. 4장에서는 다수의 전

파교란원이 각각 다른 교란신호를 송출하더라도 어

떤 형태의 신호인지 식별하여 측정치를 획득하는 방

법을 제안한다. 5장에서는 MATLAB에서 제안한 방

법을 구현하여 CW, DSSS, SCW 형태의 교란신호에

대하여 식별하고 측정치를 획득하는 것을 확인하였

다. 마지막으로 6장에서 결론을 맺고 추후 연구 계획

에 대하여 기술한다.

Ⅱ. 신호 형태별 측정치 획득 방법

2-1 CW 신호에 대한 측정치 획득

CW 형태의 신호는 진동 진폭이 일정하고 변조하

지 않은 반송파만 있는 신호이며, 식 (1)과 같다.

( )( ) coscw cs t A tw=         (1)

여기서 A 는 신호의 세기이고, cw 는 2 cfp 이고, cf

는 반송파 주파수로서 본 논문에서는 GPS L1 대역을

대상으로 한다.
CW 형태의 신호에 대해서는 일반적으로

DF(Direction Finding) 기법을 이용하여 측정치를 획

득하고[6], AOA 기법으로 전파교란원의 위치를 추정

한다[6]. 대표적인 DF 기법에는 Barlett, Capon 
Minimum Variance와 MUSIC(MUltiple Signal 
Identification and Classification), ESPRIT(Estimation of 
Signal Parameter via Rotational Invariance Technique), 
ML(Maximum Likelihood)이 있다[6]. 이 중에서

MUSIC은 복잡도 대비 성능이 우수한 것으로 알려져

있다[6]. 본 절에서는 CW 형태의 신호에 대하여 측정

치 획득을 위하여 MUSIC을 설명한다[6]. 
L 개의 안테나 소자를 갖는 배열안테나에 M 개의

교란신호가 입사하였을 때 입력신호 ( )x t% 는 식 (2)
와 같이 나타낼 수 있다[6]. 
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여기서 ( )is t% 는 i 번째 신호원에서 송출된 신호에

대한 벡터이고, ( ),i ia q f 는 i 번째 신호의 방향벡터

이며, ( )in t% 는 잡음벡터로서 정규분포를 갖는다고 가

정한다. 
입력 신호의 공분산 행렬은 식 (3)과 같다.
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여기서 HASA% % 행렬의랭크(Rank) M 이배열안테나의소

자 수 L 보다 작으면, HASA% %  최소 고유값(Eigen Value)
은 0이 되며 L M- 개의 반복(multiplicity)을 갖는다. 

이것을 식으로 나타내면 식 4와 같이 고유분해
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(Eigen-decomposition)한 행렬로 나타낼 수 있다[7].

0
0 0
MH HLé ù

= ê ú
ë û

ASA V V% %
          (4)

여기서 [ ]1 2 Lv v v=V L 는 직교 고유벡터(Eigen 

Vectors), ML 은 M 개의 0이 아닌 고유값들을 의미

한다. 
식 (3)을 이산시간으로 정리하여 식 (4)를 이용하여

다시 정리하면 식 (5)와 같다. 
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Λ  이다.

식 (4)로부터 교란신호와 잡음으로 부공간이 나누

어지는 것을 알 수 있으며, 이때, 식 (6)은 신호의 부

공간을 나타내는 고유값이고, 식 (7)은 잡음의 부공

간을 나타내는 고유값이다. 그러므로 교란신호의 개

수는 L 개의 고유값 중에서 식 (7)을 만족하는 고유

값의 수를 뺀 값으로 예측할 수 있다. 

  
2 , 1, ,i i Ml s> = K            (6)

2 , 1, ,i i M Ll s= = + K          (7)

앞서 설명한 바와 같이 MUSIC은 배열안테나로 입

력된 신호의 고유벡터 중 잡음에 해당하는 고유벡터

[ ]1 2n M M Lv v v+ +=V L 과 신호의 방향벡터 A% 의 직

교성( 0H
nV A% � )을 이용한다. 따라서 MUSIC 에서 출

력 전력 ( ),MUSICP q f 은 식 (8)과 같다. 

( ) ( ) ( )
1,

, ,MUSIC H H
n n

P
V V

q f
a q f a q f
=

   (8)

M 개의 교란신호에 대한 도달각은 ( ),i iq f 에 대

하여 목적함수인 식 (8)의 출력 전력 ( ),MUSICP q f 을

검색하고, 각 교란 신호의 전력 스펙트럼을 최대로

하는 각을 도달각이라고 결정한다.

2-2 DSSS에 대한 측정치 획득

DSSS 형태의 신호는 확산 코드인 PRN(Pseudo 

Random Number)을 사용하여 데이터 신호 ( )D t 를 대

역 확산 시킨 후 ( )cos ctw 로 변조한 신호이며, 식 (9)
와 같이 나타낼 수 있다.

( )( ) ( ) ( ) cosDSSS cs t AD t C t tw= (9)

여기서 ( )C t 는 PRN 코드이며 본 논문에서는 GPS 
신호의 C/A(Coarse/Acquisition) 코드로서 1.023Mcps
의 전송률을 갖는다.

DSSS 형태의 신호의 측정치를 얻기 위하여 일반

적으로 TDOA(Time Difference Of Arrival) 기법을 이

용하여 측정치를 획득한다. TDOA 기법은 신호 도달

지연시간차이를 측정치로 이용하여 위치를 추정하는

기법이다. 두 센서간의 도달지연시간차이로부터 계

산되는 전파교란원의 위치는 쌍곡선 형태로 나타나

며, 여러 개의 쌍곡선의 교점을 구함으로써 전파교란

원의 위치를 알아낼 수 있다. 
임의의 두 센서에서의 도달지연시간차이는 교차

상관함수(Cross-Correlation Function)를 이용하여 구할

수 있다. 교차상관함수의 정의는 식 (10)과 같다.

[ ]
0

1( ) ( ) ( ) ( ) ( )
T

ri r i r iR E x t x t x t x t d
T

t t t t- = -ò�   (10)

여기서 ( )rx t 와 ( )ix t 는 전파교란원이 송신한 신호

를 기준센서와 i 번째 센서에서 각각 수신한 신호, 
T 는 신호의 주기, t 는 지연시간이다.

그림 1은 기준센서와 임의의 i 번째 센서에서 수신

한 신호에 대하여 교차상관한 결과를 나타낸 개념도

이다. 송신한 신호의 주기가 도달지연시간차이보다

길다고 가정하면 교차상관결과는 1개의 최대값을 가

진다. 이때, 최대가 되는 지연시간( rit )이 도달지연시

간차이(TDOA 측정치)이다. 
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그림 1. 교차상관 개념도

Fig. 1. A Conceptual diagram of cross-correlation

2-3 SCW 신호에 대한 측정치 획득

SCW 형태의 신호는 주파수가 시간에 따라 변하는

정현파 신호이고, 협대역 신호의 특성을 갖는다. 
SCW 모델은 식 (11)과 같이 나타낼 수 있다[9].

( )0( ) sin 2 / 2 , (0 )SWx t a f kt t t Tp= é + ù £ <ë û     (11)

여기서 a 는 진폭이며 상수값을 가지고, 0f 는 초기

주파수이고, k 는 첩 레이트(Chirp rate)이고, SWT 는

스윕 시간(Sweep time)이다. 
식 (11)을 이산시간으로 나타내면 식 (12)와 같이

표현할 수 있다. 

( )0 SP SP

SW SP

( ) sin 2 T / 2 T

n  , 0 T T

x n a f kn n

n

p= é + ùë û
£ <은 정수      (12)

여기서 n 은 정수이고, SPT 는 샘플링 주기이고, B

는 대역폭이다. 
대역폭의 정의는 식 (13)과 같다.

swT 2kB � (13)

식 (13)을 그림으로 나타내면 그림 2와 같다[10].

그림 2. SCW 형태의 교란신호 모델

Fig. 2. Jamming signal model of SCW type

그림 3. SCW 신호의 교차상관값

Fig. 3. Cross-correlation value of SCW signal

그림 2에서 볼 수 있듯이 SCW 형태의 신호는 스

윕 시간마다 반복적으로 발생하기 때문에 SCW 신호

를 교차상관을 하더라도 스윕 시간마다 교차상관값

이 반복되므로, 모호성(Ambiguity) 문제로 인하여 원

리적으로 단 하나의 TDOA 측정치를 얻는 것이 불가

능하다. 그림 3은 스윕 시간을 200 us로 두고, 샘플링
주기를 20 ns로 두었을 때 임의의 두 센서에 대하여

SCW 형태의 신호에 대한 교차상관값이다.
그림 3을 보면 교차상관값의 모호성으로 인하여

일반적인 TDOA기법으로는 SCW 형태의 신호가 수

신되었을 경우에, 측정치 획득이 불가능하여 위치 추

적을 할 수 없다. 

Ⅲ. 다종 신호 입사 시 문제점

앞장에서는 CW, DSSS, SCW 형태의 교란신호가

각각 입사될 경우에 대하여 측정치 획득방법에 대하

여 서술하였다. 하지만 단일 교란신호가 입사되지 않



한국항행학회 논문지 제 17 권 제 6호 2013년 12월 (JKONI 17(6): 616-624, Dec. 2013)620

고 다종으로 입사될 경우에는 앞장에서 설명한

MUSIC, 교차상관 방법을 이용하여 정확한 측정치를

획득하기 어렵거나 측정치 획득의 불가능하다. 이와

같은 문제로 인하여 다수의 전파교란원이 다른 형태

의 신호를 송출하면, 정확한 위치를 추정할 수 없거

나 위치 추정이 불가능하다. 
본 논문에서는 5개 소자의 배열안테나를 갖는 4개

의 센서와 4개의 전파교란원이 있다고 가정하여 문

제점을 분석한다. 1개의 CW 신호, 2개의 DSSS 신호, 
1개의 SCW 신호가 송출된다고 가정하며, 이 때의 신

호는 식 (14)와 같이 표현한다.

s CW DSSS1 DSSS2 SCW( ) ( ) ( ) ( ) ( )x t x t x t x t x t= + + +   (14)

센서에 수신된 신호를 식별하기 위하여 FFT(Fast 
Fourier Transform)를 이용하여 주파수 특성을 분석해

보면 그림 4와 같다. 
그림 4에서 주파수 특성을 보면 DSSS와 SCW 형

태의 신호 영향으로 인하여 피크값 주변의 주파수 특

성이 CW 형태의 신호만 존재하는 경우에만 다르다

는 것을 볼 수 있다. 이로부터 다종 교란신호가 입사

되었을 때 MUSIC을 이용하여 측정치를 획득하는 것

은 가능하나, 획득한 측정치로부터 위치추정하면 정

확도가 낮아진다. 반면, 교차상관을 이용하여 교차상

관값을 보면 그림 5와 같다.

그림 4. 주파수 스펙트럼

Fig. 4. Frequency spectrum

그림 5. 다종 교란신호의 교차상관값

Fig. 5. Cross-correlation value of multi-type jamming 

signals

그림 5에서 교차상관한 값을 보면, DSSS 형태의

신호뿐만 아니라 CW와 SCW의 형태의 신호 특성도

포함되어 있기 때문에 교차상관값에 바이어스가 존

재하며 여러개의 피크가 생기는 것을 볼 수 있다. 따
라서, 교차상관을 이용하여 측정치 획득은 교차상관

특성이 매우 나빠져서 TDOA 측정치의 획득이 불가

하다. 

Ⅳ. 다종 전파교란원 식별 및 측정치 획득

본 논문에서는 다수의 전파교란원이 각각 다른 형

태의 신호를 송출하는 경우에 대하여 신호 식별 및

측정치 획득을 위한 기법을 제안한다. 제안한 방법은

여러 형태의 신호가 포함되어 센서에 신호가 수신되

므로 순차적으로 어떤 형태의 신호인지를 식별하고, 
측정치를 획득한다. 
첫 번째로 CW 형태의 신호를 식별해내는 과정을

수행한다. 이때 수신된 신호를 FFT를통하여 시간 영

역에서 주파수 영역으로 변환한 신호의 스펙트럼으

로부터 식별할 수 있다. 식 (15)는 식 (14)를 FFT 한
것을 나타낸다.

FFT( ) ( ), 0, , 1s s kx kT X f k N¾¾¾® = -L   (15)

여기서 sT 는샘플링주기이고 N 은 FFT 사이즈이
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다. 수신된 신호에 CW 형태의 신호가 포함되어 있는

지 식별하기 위하여 식 (14)에서 FFT한 신호를 식

(16)의 판별식을 이용하여 식별할 수 있다. 

max ( )
( )

2
k

k

X f
X f >          (16)

다음 단계로는 DSSS와 SCW 형태의 교란신호를

식별하고 측정치를 확득하는 과정을 수행한다. 이 때

교차상관을 이용한다. 그런데, 만약 첫 번째 단계의

과정을 수행하면서 CW 형태의 교란신호가 포함되어

있었다면, 수신된 신호의 교차상관 결과는 그림 5와
같이 교차상관값에 바이어스가 존재한다. 이와 같은

현상으로 인하여 교차상관값이 설정한 임계치보다

모두 큰 값을 가질 수 있으므로 측정치 획득에 어려

움이 발생할 수 있다. 따라서, 정확한 측정치를 획득

하기 위하여 식 (16)으로부터 알아낸 CW 형태의 교

란신호를 제거하는 필터링 과정을 수행하고, 교차상

관을 수행한다. 그림 6은 필터링을 통하여 CW 형태

의 교란신호를 제거한 후 교차상관한 결과를 나타낸

것이며, 바이어스가 제거된 것을 확인할 수 있다.
그림 6에서 교차상관한 결과를 보면 임계치를 넘

는 피크값이 여러개 존재하는데, 이러한 이유는

DSSS와 SCW 형태의 교란신호가 함께포함되어 있기

때문이다. 따라서 정확한 측정치를 얻기 위하여 DSSS
와 SCW 형태의 교란신호를 구분하여야만 한다. 

그림 6. 필터링 후 교차상관한 결과

Fig. 6. Cross-correlation values after filtering

그림 7. DSSS와 SCW 형태의 신호의 교차상관값 특성

Fig. 7. Cross-corelation values character of signals 

for DSSS and SCW type

교차상관한 결과로부터 피크값들의 특성을 살펴

본 결과, 그림 7과 같이 DSSS 형태일 경우에는 교차

상관의 피크가 삼각형 모양으로 형성되고 SCW 형태

일 경우에는 교차상관의 피크가 임펄스 모양처럼 나

타나는 것을 볼 수 있다. 이와 같이 나타나는 현상으

로부터 착안하여 본 논문에서는 DSSS와 SCW 형태

의 신호를 구분하는 방법을 제안한다. 
DSSS와 SCW 형태의 교란신호 중 DSSS 형태의

교란신호를 식별하여 측정치를 획득한다. 그림 7에
서 볼 수 있듯이 DSSS 형태의 교란신호에 대한 교차

상관값의 모양은 피크값이 삼각형의 모양을 갖는다. 

따라서, 교차상관함수 ( )
filsR t 의 교차상관값 중 최대

값을 찾아내고 그 값에 대한 Delay를 식 (17)의 판별

식에 적용하여 이를 만족한다면 DSSS 형태의 교란

신호인지를 판단할 수 있다. 

1( 1) ( )
2fil fils TD s TDR Rt t+ >        (17)

여기서, TDt 는 교차상관값의 최대값일 때에 대한

Delay이며, 위의판별식을 만족할 경우 TDt 가 측정치

이다.
위의 과정을 반복적으로 수행함으로써 DSSS 형태

의 교란신호가 포함되어 있는지 식별해내고, 측정치

를 얻어야한다. 이 과정을 수행하기 위하여 DSSS 형
태의 신호 중 가장 먼저 식별해낸 후에 신호를 소거



한국항행학회 논문지 제 17 권 제 6호 2013년 12월 (JKONI 17(6): 616-624, Dec. 2013)622

시켜준다. 찾아낸 DSSS 형태의 교란신호에 대한 TDt

를 기준으로 앞, 뒤 Delay에 대하여 교차상관값이 삼

각형의 모양을 갖는 값을 모두 ‘0’으로 치환한다. 
마지막으로 SCW 형태의 교란신호를 식별하고 측

정치를 획득한다. 만약 두 번째 단계에서 DSSS 형태

의 교란신호가 포함되어 있음을 식별하였다면, DSSS 
형태의 교란신호를 제거하는 과정을 수행하였으므로

교차상관 결과에는 그림 8과 같이 SCW 신호 성분만

남아있게 된다. 또한, SCW 신호는 식 (11)에서 언급

한 것처럼 시간에 따라 주파수가 변하는 신호이므로

Spectrogram을 이용하여 그림 9와 같은 결과를 얻을

수 있다.
그림 9를 보면 IF 중심주파수(1.134 MHz) 주변에

분포하는 주파수 성분은 DSSS 신호의 것임을 확인할

수 있다.

그림 8. SCW 신호에 대한 교차상관값

Fig. 8. Cross-correlation values for only SCW signal 

그림 9. SCW 신호의 Spectrogram

Fig. 9. Spectrogram of SCW signal 

그림 10. 임의의 한 주파수에 대한 Spectrogram의 

교차상관 결과

Fig. 10. Cross-correlation values of Spectrogram for 

an arbitrary frequency

그림 11. 제안한 방법의 순서도

Fig. 11. Flow chart of proposed method

또한 시간에 따라 주파수가 변하는 성분이 존재하

는 것을 확인함으로써 SCW 신호가 있음을 식별할 수

있다. 이때 임의의 한 시점에서 각 센서에서 수신한 신

호의 주파수는 교란신호원과 각 센서와의거리에 따라

달라지므로, 임의의 한 주파수에 대한 Spectrogram에

대하여 서로 다른 센서 간에 교차상관을 수행하면 그

림 10과 같은 결과를 얻을 수 있다. 여기서 교차상관값

이 최대로 되는 Delay 값으로부터 SCW 신호에 대한

대략적인 측정치를 획득할 수 있으며 최종적으로 그림

8로부터 정확한 측정치를 얻을 수 있다.
제안한 다종전파위협원의 식별 및 측정치를 획득

기법에 대한 순서도는 그림 11과 같다.
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Ⅴ. 모의실험

5-1 모의실험 환경

그림 12. 재머와 센서의 위치

Fig. 12. Position of jammers and sensors

본 논문에서는 그림 12와 같이 센서의 배치는 한

변이 4km인 정사각형 형태로 두고, 센서들의 중심으

로부터 10 km에 4개의 전파교란원을 배치하였다. 4
개의 전파교란원은 3장에서 언급하였듯이 CW(1개), 
DSSS(2개), SCW(1개) 형태의 교란신호를 송출하는

경우에 대하여 모의실험을 수행하였다. 이때 샘플링

주파수는 20 MHz, IF 주파수는 1.134 MHz로 두었다. 

5-2 모의실험 결과

CW 형태의 신호를 측정할 때 MUSIC 알고리즘의

검색 해상도는 1deg로 설정하였고, SCW 형태의 신호

를 측정할 때 Spectrogram의 주파수축의 bin의 개수는

256개, 시간축의 샘플개수는 3291개(MATLAB 기본

설정)로 두었다.
표 1은 제안한 방법으로부터 1번의 전파교란원이

CW 형태의 신호를 송출하는 것을 식별한 후 1~4번
의 센서에서 측정한 AOA 측정치의 정확도를 나타낸

것이다. 표 2는 제안한 방법으로부터 2번과 3번의 전

파교란원이 DSSS 형태의 신호를 송출하는 것을 식별

하한 후 측정한 TDct 를 나타낸 것이며, c 는 빛의 속

도이다. 표 3은 제안한 방법으로부터 4번의 전파교란

원이 SCW 형태의 신호를 송출하는 것을 식별하한

후 측정한 TDct 를 나타낸 것이다. 

표 1. CW에 대한 AOA 측정치 정확도 (Jam. 1)
Table 1. Accuracy of AOA measurements for CW 
(Jam. 1)

#Sensor
Meas. Sensor1 Sensor2 Sensor3 Sensor4

Azi. [deg] 0.12 0.27 0.33 0.31
Ele. [deg] 0.61 0.84 0.97 0.65

표 2. DSSS에 대한 TDOA 측정치 정확도
Table 2. Accuracy of TDOA measurements for DSSS

TDct
#Jammer 21ct [m] 31ct [m] 41ct [m]
Jammer 2 2.4 4.1 2.0
Jammer 3 2.4 4.4 1.7

표 3. SCW에 대한 TDOA 측정치 정확도
Table 3. Accuracy of TDOA measurements for SCW

TDct
#Jammer 21ct [m] 31ct [m] 41ct [m]
Jammer 4 2.8 4.7 6.4

표 1~3의 결과로부터 제안한 방법을 구현하여

CW, DSSS, SCW 형태의 교란신호에 대하여 식별하

고 측정치를 정상적으로 획득하는 것을 확인하였다.

Ⅵ. 결론 및 추후계획

본 논문에서 다수의 전파교란원이 CW, DSSS, 
SCW 형태의 신호와 같이 여러 종류의 신호를 송출

할 경우, 센서에서 수신된 신호의 식별 및 측정치 획

득 방법을 제안하고, 모의실험을 통하여 이 방법에

대한 기능을 검증하였다. 제안한 방법은 CW 형태의

신호를 식별하기 위하여 수신된 신호를 FFT하여 판

별식으로부터 확인하였고, DSSS 형태의 신호를 식별

하기 위하여 교차상관한 값의 형태를 이용하여 식별

하였고, SCW 형태의 신호를 식별하기 위하여 시간

에 따라 주파수가 변하는 성분이 존재하는 것을 확인

함으로써 식별하였다. CW, DSSS, SCW 형태의 교란

신호에 대하여 식별한 후, 획득한 측정치의 결과로부

터 정상적으로 획득하는 것을 확인하였다. 추후에는
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획득한 측정치를 이용하여 전파교란원의 위치를 추

정하여 그 성능을 확인할 것이며, 실시간으로 동작하

는 전파교란원 위치 추적 시스템 테스트베드를 개발

하여 그 성능을 평가할 계획이다.
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