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스마트폰 기반 실내 측위 기술 동향

요 약 

본고에서는 스마트폰과 WiFi 신호를 중심으로 수행된 다수의 

실내 측위 연구를 소개한다. 우선, 실내측위 시장의 필요성에 

대하여 설명하고 신호 세기(RSS, received signal strength), 

도달 시간(TOF, Time of flight), 도래각(AOA, Angle of Ar-

rival) 측위 기술과 그 외 기타 측위 기술에 대하여 정리하여 소

개한다. 마지막으로 실제 시장에서 사용되고 있는 실내 측위 기

술에 대해서도 소개한다.

Ⅰ. 서 론

1996년 미국이 GPS(Global Positioning System)를 민간 개

방한 이래 위성항법을 중심으로 하는 다양한 측위 기술의 연

구가 가속화되었다. 그 결과, 오늘날에는 누구나 내비게이션

을 이용하여 목적지 조회, 교통상황 안내와 같은 LBS(Loca-

tion Based System)를 이용할 수 있게 되었다. 미국의 GPS

을 비롯하여 러시아의 GLONASS, 유럽연합의 Galileo, 중국의 

Beidou등의 GNSS(Global Navigation Satellite System)를 

이용하여 전세계의 사용자에게 높은 수준의 정확도 및 가용도

를 보장할 수 있다. 

실외에서뿐만 아니라 실내에서도 사용자 위치를 인지해야 

할 필요가 있다. 하지만, 근래에 조차도 이러한 요구를 충족시

키지 못하고 있는데, 그 이유는 기존 측위 시스템의 한계 때문

이다. 기존 측위 시스템으로 가장 많이 사용되고 있는 위성항

법 시스템은 실외 환경에서 높은 성능을 보이는 것과는 대조

적으로 터널, 주차장, 건물안과 같은 실내 환경에서 매우 측위

가 어렵다. 그 이유로는 위성으로부터의 수신신호가 미약한 점, 

LOS(Line-Of-Sight) 보장이 되지 않는 점 등의 원인이 있다. 

따라서, 이러한 문제들을 해결하기 위하여 위성 측위가 아닌 다

른 기술을 이용한 다수의 실내측위 연구가 진행되었다. 본 고에

서는 현 실내측위 기술의 필요성 및 연구동향 을 정리하였다.

실내 항법은 실내 지도뿐만 아니라 사용자를 안내하기 위하여 

실내 측위 기술을 필요로 한다. 실내 항법이 가능해지면 스마트

폰은 사용자에게 현재 위치 정보를 제공할 뿐만 아니라 목적지

까지 경로안내를 수행할 수 있다.

실내 측위시장의 잠재적인 규모는 크다. 특히, 실내 측위가 

필요한 시장은 실내공간이 대형화 및 복잡화되고 있는 복합환

승센터, 복합 쇼핑몰, 대형 병원, 그리고 생산 공장과 같은 수요

시장이 있다. 

구글은 공항에서 사용자의 위치를 구하기 위해 노력할 것이라

고 발표하였다[1]. 복합환승센터와 같은 교통시설 등에서는 탑

승객은 탑승 시간에 맞추어 이동하려면 길을 헤매지 않는 것이 

중요하다. 공항, 열차, 항공기, 선박, 버스, 택시 등의 환승 활

동을 지원할 수 있는 복합환승센터의 경우 구조가 복잡해져 사

용자가 이용에 어려움을 느낄 수 있다. 실내측위가 가능해지면 

이러한 불편함을 해소할 수 있다.

두 번째로 복합쇼핑몰의 경우에는 실내주차장, 쇼핑몰 내부 

등에서 실내 측위 시스템의 적용이 가능하다. 실내측위 기술을 

이용하면 실내 주차장의 빈 공간으로 주차안내를 할 수 있다. 

이를 <그림 1>에 나타내었다. 실외에서 GNSS기반으로 측위를 

수행하다가 실내에서는 다른 실내측위 기술이 적용되어 GNSS

측위가 불가능한 실내에서도 연속적으로 측위가 되는 것을 나

타낸다. 쇼핑몰 내부에서는 원하는 상점 검색뿐만 아니라 상품 

검색 및 장보기 안내 등의 서비스 제공이 가능하다. 그림 2에 

그림 1. 실내주차 경로안내 서비스
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경로안내 기능이 추가되어 있는 장보기 서비스를 나타내었다. 

더 나아가 실내측위를 통하여 사용자의 동선과 관심 상품에 관

한 통계 정보를 얻을 수 있으며, 서비스 제공자는 이러한 정보

를 매장과 상품 배치 등의 마케팅 자료로 활용할 수 있다.

대형 병원의 경우 응급환자 또는 의사의 신속한 이동이 필요

할 때나 처음 내원한 환자가 치료실 이나 병실을 찾을 때 복잡

한 병원 내부 공간을 헤매는 것을 방지할 수 있다.

마지막으로 대형 공장에서는 고가의 장비 위치를 추적하여 임

무의 재배치 시에 활용한다면 더 높은 생산성을 갖도록 도와줄 

것이며 사고 발생 시 공장 근로자의 위치를 파악하여 신속한 대

처를 가능하게 한다. 

쇼핑몰에 다양한 종류의 점포들이 입점해 있을 때 실내 측위

가 의미가 있다는 것을 알 수 있다. 또한, 중공업에 종사하는 관

리자는 넓은 작업장 안에서 중장비, 기계와 자원을 다루는 공장

에서 자산 및 숙련공을 추적함으로써 공장 관리에 도움을 받을 

수 있다. 이러한 예로부터 앞으로의 실내 측위 기술은 좁은 지

역에서보다 넓은 지역에서, 단순한 공간보다 복잡한 공간에서, 

그리고 추적하고자 하는 객체가 적을 때보다 많을 때 유용한 것

을 알 수 있다.

실내 측위 시에 사용자의 위치를 구하기 위한 다양한 기술들

이 존재한다. 무선 측위를 가능케 하는 측정치로는 크게 수신 

신호 세기 (RSS, received signal strength), 다중 주파수 반

송파 측정치, 전파 시간(TOF, time of flight), 그리고 도래각

(AOA, angle of arrival) 등이 있다[2]. 한편, 전 세계적으로 스

마트폰 사용자가 매우 많으며, 따라서 스마트폰 기반의 기술은 

다른 기술에 비하여 접근성이 높기 때문에 본 고에서는 스마트

폰에서 적용 가능한 측위 기법들을 정리하였다. 시장에서는 수

많은 WiFi AP가 이미 설치되어 있으므로, 이를 활용하는 측위 

기술이 유망할 것이며 차선책으로 스마트폰의 악세서리 형식으

로 제공 가능한 측위 기술이 유망할 것이다.

우선, RSS 기반의 측위 기술을 조사하였으며, 이어서, WiFi 

AP를 이용하여 AOA 측정치를 획득하는 기술들에 대하여 소개

하였다. 세 번째로 TOF 기반의 측위 기술을 소개하였다. TOF 

기술의 경우 초광대역(UWB, ultra-wideband) 및 초음파 등이 

사용될 수 있으나, 초음파 기반의 측위 기술은 다중경로에 취약

하므로[3] UWB 기술 위주로 설명한다. 그리고 그 외의 측위 기

술들에 대하여도 정리하였다. 스마트폰에는 자이로스코프, 가속

도계, 그리고 지자기센서 등과 같은 관성 센서들이 이용 가능하

다. 그리고 고도계 또한 사용자에게 층(floor) 정보를 제공하기 

위하여 사용될 수 있다. 스마트폰에 장착된 카메라는 엔지니어

들에게 영상 기반의 위치 측위 기술을 적용할 기회를 준다. 영상 

기반 측위기술은 무선 측위의 대안으로써 사용이 가능하다.

Ⅱ. 본 론

1. RSS(received signal strength) 기반 기술

RSS 기반 측위 기술은 스마트폰에서 기존의 WiFi AP 인프라

를 이용하여 위치정보를 구할 수 있는 장점이 있다. RSS를 이용

한 측위 기법은 거리 추정 기법, 핑거프린트 (fingerprint), 그리

고 근접 측위 (proximity)의 세 가지로 크게 나누어볼 수 있다.

거리 추정 기법은 전파 신호 손실 모델에 기반하여 사용자가 

측정한 WiFi AP의 신호세기로부터 거리추정치를 추정하고, 다

수의 WiFi AP로부터 획득한 거리 추정치 및 AP의 위치로부터 

사용자의 위치를 구하는 방법이다. Skyhook사는 WiFi AP에 

대한 데이터베이스를 이용하여 사용자의 위치를 구하는 기술

을 개발하였다[4]. 한편, 수신 신호를 이용해 추정한 거리 측정

치는 채널 페이딩 등의 영향을 받을 수 있어 부정확하다. <그림 

3>에서는 WiFi 근처에서의 RSS 측정치를 나타내었다. dBm단

그림 2. 실내 장보기 서비스

그림 3. RSS 측정데이터 (삼성 갤럭시 탭) [충남대학교 제공]
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위로 나타낸 이 그림은 신호 감쇄가 주변 환경의 영향에 의하여 

변동이 심한 것을 알 수 있다. 특히 스마트폰을 들고 있는 사용

자가 AP를 바라보는 LOS 환경 및 AP를 등지는 환경을 비교하

면 동일한 위치에서도 RSS 값이 10dB 이상 차이가 나는 것을 

확인할 수 있다. 본 기법에 있어 측정된 RSS 값 및 이상적인 경

로 손실 모델의 차는 측위오차의 원인이 된다.

만약 사용자가 많은 AP들로부터 측정치를 획득할 수 있고 측

정치 간에 적당한 가중치를 할당할 수 있다면, 측위 정확도는 

개선될 수 있다. 

둘째로, 신호세기를 거리정보로 환산하지 않고 신호세기들 자

체의 정보를 이용하여 측위를 하는 핑거프린트 기법이 개발되

었다. 핑거프린트 방식의 측위 기술은 측위가 필요한 장소에서 

미리 측정된 전파맵 정보를 이용하여 측위를 수행한다. 그림 4

에 이를 나타내었다. 측위 공간에 3대의 AP가 설치되어 있으며 

각 포인트 지점에서 AP들의 신호 세기를 측정한 전파맵이 측위

용 DB서버에 저장되어 있다면 사용자 위치 T는 전파맵 및 사용

자 위치에서 측정된 AP들의 신호 세기를 통하여 구할 수 있다. 

전파맵으로부터 위치를 추정하기 위해, 유클리드 거리를 이용하

는 기법 및 베이스 추론 기법이 연구되었다[2]. 전자는RSS 측정

치와 측정된 전파맵 간의 유클리드 거리를 최소로 하는 점을 사

용자의 위치로 결정하는 기법이고 베이스 추론의 경우 특정 위

치가 주어졌을 때의 신호세기 정보를 이용하여 신호세기 정보

가 주어졌을 때의 위치를 추정하는 방법이며 이 때 필요한 확률

변수는 사전에 측정되었다고 가정한다. 또한, 순위 벡터(rank 

vector)를 이용하는 측위기법이 연구되었다. 기존 핑거프린팅 

기법과 순위(rank) 기반의 핑거프린팅 기법의 차이점은 순위

(rank) 기반의 측위 기법은 위치 추정을 위해 제약조건들을 이

용한다는 것이다. AP로부터 측정된 RSS 값들은 정렬된 후 제

약조건 하에서 비교된다. 위치 추정치는 제약조건을 가장 잘 만

족시키는 중심점이 된다[5]. 또한, 측위정확도 향상을 위해 핑

거프린트 칼만필터에 대한 연구가 수행되었다[6]. 이 경우 시스

템 모델이 선형 시스템의 형태로 나타내기 어려우므로 확장 칼

만 필터(EKF, extended Kalman filter), 무향 칼만 필터(UKF, 

unscented Kalman filter) 및 파티클 칼만 필터(PKF, particle 

Kalman filter)로 나타내어지며 UKF 및 PKF는 시스템 잡음이 

가우시안이 아닐 경우에 선호된다[7]. 한편, 측위 알고리즘이 복

잡해지면 사용자의 위치를 구하기 위해 보다 많은 연산이 수행

되어야 하기 때문에 이를 경감시키기 위한 클라우드소싱 기법에 

대한 연구도 진행되었다[8]. 그러나, 이러한 기법은 서버와 스마

트폰 사용자 간의 끊김 없는 연결을 필요로 한다.

측위정확도 향상을 위해서는 측정치의 개수를 늘리기 위하여 

WiFi AP의 설치 대수를 증가시켜야 한다. 한편, AP의 설치 대

수가 증가하면 WiFi AP 간의 간섭이 발생하여 측위 정확도가 

저하된다[5]. 

마지막으로, 근접 측위(proximity) 연구가 진행되었다[9]. AP

는 비이콘 신호를 송신하며 이를 수신한 단말기는 자신의 위치

를 AP의 위치로 결정하는 방법으로 위치 계산이 간편하고 측위

를 위해 전파맵을 생성할 필요가 없다. 근접측위를 위해 WiFi, 

Bluetooth, NFC등을 이용할 수 있다. 그림 5에 비이콘 측위 시

스템을 나타내었다. 

AP간의 신호 간섭을 줄이기 위하여, 비이콘 신호는 좁은 공

간에만 방송(broadcast)될 수도 있으며 이 경우 측위 정확도를 

높일 수 있다.

 한편, 측위용 AP에서 다방향으로 비이콘을 송출하게 되면 

단일 비이콘을 송출할 때보다 측위정확도를 높이면서 사용자의 

진입 방향도 알 수 있다[10]. 이 다방향 비이콘 AP를 이용하면 

2미터 이내의 측위 정확도를 얻을 수 있다.

그림 4. RSSI Fingerprint([2]에서 재구성)

그림 5. 비이콘 송출형 실내측위 시스템
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2. AOA(angle of arrival) 기반 기술

측위용 AP(access point)를 이용하여 신호의 도래각을 측정

하고 이를 이용하여 사용자의 위치를 구하는 기법에 대한 연구

가 진행되었다. 다중 안테나를 이용하면 신호의 입사각을 추정

하여 전파원의 위치를 구할 수 있다[11]. 그림 6에 AOA 기반 실

내측위 시스템의 구조를 나타내었다. AOA 측위전용 AP는 사

용자로부터의 신호를 수신하여 각도를 추정하며, 이러한 각도 

및 높이 정보를 활용하면 물체의 위치를 구할 수 있다.

다중 안테나로부터의 측정치에 MUSIC(multiple signal 

classification), MP(matrix pencil) 등의 각도 추정 알고리즘

을 적용하면 신호의 도래각을 추정할 수 있다[12]. 간단한 형태

의 AOA 시스템은 두 개의 안테나 혹은 스마트 안테나를 이용

하는 것이다. 스마트 안테나를 이용하면 안테나의 이득 특성 및 

신호 세기를 이용하여 AOA를 추정할 수 있으나[13] 스마트 안

테나는 고가인 단점이 있다. 두 안테나로 입사된 두 무선 신호

의 위상차를 이용하면 저가로 신호의 입사각을 측정할 수 있다. 

2.4GHz의 경우 신호 파장의 길이는 12.5센티미터로 모호치 없

는 입사각을 측정하려면 6센티미터 이내로 두 안테나가 설치

되어야 한다(5.4GHz의 경우 약 2.7센티미터임). 사용자의 1차

원 위치는 각도 정보들[13]로부터 추정하거나 각도 정보와 높

이 정보를 통하여 추정할 수 있다[14]. AOA를 이용한 WiFi 측

위 기술은 고정밀 WiFi 비이콘으로 간주될 수 있다. 구 노키아

(Nokia)에서는 블루투스 기반의 AOA 측위 기술을 개발하였고

[15] ㈜와이파이브에서는 2.4GHz 및 5GHz 대역에서 WiFi 기

반의 AOA 솔루션을 개발 중에 있다.

3. TOF(time of flight) 기반 기술

전파 시간 측정치는 두 단말 A와 B간의 패킷 전달 시간을 의

미하여 이를 이용하여 거리 측정치를 추정할 수 있다. 만일 두 

단말 간에 시각동기가 되어있다면, 단말 A는 시간을 포함한 패

킷을 전송하고, 단말 B는 수신된 패킷으로부터 경과 시간을 구

할 수 있다. 한 방향으로 패킷을 전달하고 경과 시간을 추정하

는 기법을 OWR(one-way ranging)이라고 한다. 그러나, 단

말 간의 시각은 일반적으로 동기화되어 있지 않으며 전파 시간 

측정치에는 바이어스 오차가 포함되어 있는데 이를 의사거리

(pseudorange)라고 한다. TDOA 기법을 이용하면 의사거리로

부터 사용자의 위치를 구할 수 있다. 고정된 위치에 설치되어 

있는 단말들 간에 유선으로 시각동기를 수행하면 위치를 구하

고자 하는 단말과 고정된 단말들 간의 바이어스 오차가 상수가 

되어 측위를 수행할 수 있다. 한편, 1ns(nanosecond)의 시각 

동기 오차는 30cm의 거리 오차를 유발하므로 ps(picosecond) 

단위의 시각 동기가 필요하다. 한편, OWR의 경우 다른 기법들

에 비하여 통신량이 적으므로 다수의 통신 노드들의 관리가 가

능하다.

바이어스 오차 문제를 해결하기 위하여 TWR(two-way 

ranging) 기법이 개발되었다. 이 경우 단말 A에서 단말 B로, 

그리고 단말 B에서 단말 A로 패킷이 전달되며, 패킷이 다시 돌

아오기까지의 RTT(round-trip time)를 측정하여 이로부터 단

말 A와 B 간의 거리를 측정한다. 이 경우, 클럭 바이어스 오차

는 패킷의 왕복 시에 부호가 반대이므로 이를 합산하는 과정에

서 상쇄가 된다. 한편, 수신기 클럭은 고가가 아니므로 시간이 

지남에 따라 드리프트가 발생하는데, 이로 인한 오차는 단말 간

의 거리가 멀어질수록 증가한다. 이를 해결하기 위하여, IEEE 

802.15.4a 표준은 SDS-TWR(symmetric double-sided 

TWR) 기법을 권장한다[16]. SDS-TWR 방식은 TWR을 단말

의 양 방향에서 추정하여 이를 합산하는 것으로, TWR 측정치

에 포함되어 있는 클럭 드리프트 오차를 경감시켜준다. 

UWB 표준에서는 첩 스펙트럼 확산(CSS, chirp spread 

spectrum) 및 IR(impulse radio)기법 등을 사용한다[17]. CSS 

신호는 신호의 중심주파수가 낮은 주파수에서 높은 주파수로 

변화하는 up-chirp과 높은 주파수에서 낮은주파수로 변화하

는 down-chirp 신호로 이루어진다[18].  독일의 Nanotron

사는 CSS 기반의 거리 측정 칩셋 및 시스템을 생산하고 있다

[19]. IR-UWB는 BPM(burst position modulation)-BPSK 

기법을 이용하여 저대역(lowband, 3.3-4.7GHz)및 고대역

(highband, 5.9-10GHz)을 차지하는 신호를 생성한다[3]. IR-

UWB에 대한 기술적 난점 때문에 개발이 지연되었지만, De-

cawave는 2010년 처음 IR-UWB 시제품을 공개하였고 최근 

상용화를 진행하고 있다[19]. UWB 기술은 현재 스마트폰에서

는 배제되어 있으나, 향후 탑재될 가능성이 있고 지금도 휴대폰 

액세서리 형태로 부착은 가능하여, 향후 실내 측위 시장에서 중

요한 역할을 할 것으로 전망된다.

그림 6. AOA 기반 실내측위 시스템
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4. PDR(pedestrian dead-reckoning) 및 기타 기술

추측항법(DR, dead reckoning)은 관성항법(INS, inertial 

navigation system)의 간략화된 형태이다. DR항법 장치는 속

도 및 방향을 추정하여 이전 위치를 다음 위치로 갱신시킨다. 

차량용 DR의 경우 휠 센서 및 요 레이트 센서 등을 이용하여 

추측항법이 가능하지만, 보행자용 DR의 경우는 발걸음 및 방

향을 인식하여 추측항법이 가능한 것이 차이점이다. 보행자용 

DR(PDR, Pedestrian Dead-Reckoning)의 원리를 <그림 7>

에 나타내었다. 발걸음을 검출하는 순간 사용자의 방향(Atti-

tude)으로 보폭(stride)만큼의 위치를 이동시킨다. 발걸음 검출

은 가속도계, 자이로센서 등을 이용하여 수행할 수 있다.

일반적으로 발걸음 인식은 센서의 부착 위치에 따라 다르다. 

만일 센서가 신발 등에 부착이 되어 있다면 ZUPT(zero velocity 

update) 혹은 ZARU(zero angular rate update) 방식을 이용

하여 발걸음을 검출할 수 있다[20]. 그렇지 않은 경우에 발걸음 

인식 알고리즘은 사용자의 행동에 따라서 달라질 수 밖에 없다. 

발이 아닌 손에 들고 다니는 스마트폰의 경우에는 화면을 보고 

걷는 행동, 통화를 하면서 걷는 행동, 손에 쥐고 팔을 흔들면서 

걷는 행동에 따라 최적의 PDR기법이 다르다. 예를 들어, 일반

적으로 스마트폰을 들고 걷게 되면 가속도계로 발걸음을 검출하

지만, 스마트폰을 흔들면서 걷는다면 자이로센서로 검출하는 것

이 유리하다. 이러한 이유로, 여러 상황에 있어서 패턴인식을 통

해 적절한 PDR 기법을 적용하도록 하는 연구가 진행되었다[21]. 

이외에도 정확한 위치 인식을 위하여, 발걸음 인식 이외에 보폭 

추정 알고리즘을 이용하는 경우도 있으며[22] WiFi 비이콘 등으

로 구한 측위 기법과 PDR을 융합하여 보폭 오차를 보상하는 연

구가 진행되었다[10]. 이를 <그림 8>에 나타내었다. 다방향 비이

콘 AP가 설치 간격을 두고 설치되어 있어 AP 반경 내에서는 비

이콘 측위를 수행하며 AP 사이의 간격에서는 PDR로 측위를 보

간할 수 있다. 연구에서 스마트폰은 두 측위 결과의 칼만 융합을 

통해 보다 정밀한 측위 결과를 산출한다. 

자이로센서를 이용한 자세 추정은 추가적인 보정이 없으면 시

간이 지남에 따라 발산하는 문제가 있고 지자기센서는 철골 구

조 및 배선 시스템과 같이 실내의 여러 간섭요인에 취약한 단점

이 있다. 이러한 자세 오차를 보상하기 위하여, 자이로 센서와 지

자기 센서를 상황에 맞게 가중치 융합하는 연구가 진행되었다. 

또한 지자기 센서의 장기적인 왜곡 상황을 대처하기 위해, 지도 

정합 기법을 이용하여 자세 오차를 보정하는 연구가 진행되었다

[23]. <그림 9>에 이를 나타내었다. 보행자 항법 결과는 지도 상

의 링크에 정합되면서 방향 오차 및 위치오차가 경감된다.

또한, 영상 정보를 이용하면 복도의 진행 방향 등을 추정해 단

말의 자세를 보정할 수도 있다[24]. 일부 스마트폰은 고도계를 

포함하고 있으며, 이는 사용자의 층(floor) 인식 시 보조적으로 

이용될 수도 있다[25].

WiFi 뿐만 아니라, 실내에서 GPS 방식으로 변조한 신호를 전

송하는 기법으로 IMES(Indoor Messaging System)가 있다

[26]. IMES 정보는 GPS의 L1 C/A 코드를 이용하여 변조된다. 

IMES에서 방송되는 정보는 구체적으로 의사잡음 코드 173번부

터 182번을 사용하며 위도, 경도, 층 정보를 제공한다. 스마트

폰에 내장된 GPS가 IMES 기능을 제공한다면 WiFi를 대체하는 

것도 가능하나, 1.5GHz 대역은 2.4GHz대역처럼 무면허 대역

이 아닌 점이 문제가 된다.

그림 7. PDR의 항법 원리

그림 8. WiFi 및 PDR 융합 항법 개념도

그림 9. 지도 정합 기법을 적용한 실내 측위 기술 (와이파이브 기술연구소 제공)
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5. 시장 및 표준 동향

애플은 블루투스 비이콘을 이용하여 스마트폰의 위치를 찾

는 iBeacon이라는 기술을 개발하였다. NFC(near-field com-

munication)과는 다르게, 70m의 커버리지를 가지며 RSS 등을 

활용하여 반경 안에서의 거리도 추정할 수 있다[27]. 하지만 정

확한 거리를 알려주기 어렵고 측위 갱신률이 낮은 단점이 있다. 

또한, ekahau는 WiFi 핑거프린트 기반의 RTLS 솔루션을 제공

하여 보다 정확한 위치를 구할 수 있다[28]. ekahau의 방식은 

ISO/IEC 24730-2 를 준수한다. Zebra technologies는 ISO/

IEC 24730-2 표준 및 ISO 24730-61 표준을 준수하는 측위 

솔루션들을 제공하고 있다[29]. ISO/IEC 24730-21 및 22 표

준은 2.4GHz에서 비이콘 기반으로 2차원 실내측위를 수행하는 

표준이고 ISO/IEC 24730-61 및 62 표준은 UWB 기반의 실내

측위를 명시한 표준이다[30]. ISO/IEC 24730-61:2013 표준은 

물리 계층(PHY, physical layer) 및 태그 관리 계층(TML, tag 

management layer)로 구성되며 배터리 소모가 제한된 저속의 

어플리케이션에 적합하다. ISO/IEC 24730-62:2013 표준은 

IEEE 802.15.4a 표준의 PHY에 의거하여, AIP(air interface 

protocol)을 정의한다. 기본적으로 TDOA 기반의 RTLS를 제공

해야 하며, 옵션으로 TWR을 제공할 수 있다.

Ⅲ. 결 론 
 

급성장한 스마트폰 시장 및 WiFi 이용의 증가는 실내 측위 기

술을 시험해볼 수 있는 새로운 기회를 제공하였다. 측위 시스템 

개발자는 WiFi 신호를 이용하여 RSS 혹은 AOA를 획득하여 측

위를 수행할 수도 있고 UWB 칩셋을 이용하여 TOF 기반의 고

정밀 위치 측위를 수행할 수도 있다. 또한, 측위 음영지역은 보

행자 DR등의 기법 등을 이용하여 보간할 수 있다. 실내 측위 기

술이 발달함에 따라 사용자들은 실내에서 원하는 것을 찾을 때

에 도움을 받을 수 있을 것이다. 개인의 위치 추적은 개인정보 

보호 등의 문제가 있는 것도 사실이지만, 실내 보행자 경로 안

내 등의 기술이 상용화되면 복합환승센터, 쇼핑몰, 대형 병원 

등에서 모르는 길을 헤매지 않고도 목적지에 도착할 수 있으며, 

물건을 찾기 위해 전체를 둘러보지 않고 특정 구역만을 찾아볼 

수 있는 장점이 있으며, 미아 및 실종자 탐색 시에 실내측위 정

보를 이용하면 빠른 탐색에 도움이 되고 비상구 위치 안내 등의 

공공복리에도 기여할 수 있다. 이러한 실내측위 기술은 향후 기

술발전 및 관련 법규 제정의 귀추가 주목된다.
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