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[요    약] 

압력계는 고도 산출에 이용되어왔으며 기술의 발달로 큰 부피를 가지던 압력계는 현재 수 mm~cm정도의 크기로 축소되었다. 

압력계를 이용한 고도 산출은 기준 압력과 압력계로 얻어진 압력간 관계를 이용하여 진행되며, 이를 위해 기압계의 사전 보정이 

필수적이다. 또한 압력계는 생산과정 특성상 실제 압력과 일정 수준의 바이어스가 존재하며, 많은 스마트폰  제조사들은 이를 제

조 과정에서 보정하는 것으로 추정되나 환경변수에 의한 오차는 그 특성상 사전에 보정하기 불가능하다는 단점이 있다. 해당 연구

에서는 정적 기준국을 이용한 압력계 보정정보 생성론을 확장하여 이동하는 드론에서 보정 정보를 생성하여 이를 적용함으로써 

압력계를 이용한 고도 산출을 목표로 하였으며 실험을 통해 드론 보정정보의 생성 및 적용이 가능함을 확인하였다.

[Abstract]

Barometers have been used to calculate altitude, and with the development of technology, barometer which had a large volume 

have now been reduced to about centimeter-level. The altitude calculation using barometer is proceeded using the relationship 

between reference sea level pressure and the pressure obtained by barometer, and for this, pre-calibration of the barometer is 

essential. In addition, the barometer has a certain level of bias from actual pressure due to production, and many smartphone 

manufacturers correct it during the manufacturing process, but it is difficult to correct errors caused by environmental variables. 

In this paper, we extended methodology of correcting barometer using static reference station to moving drone, and it was possible 

to calculate the altitude more accurately.
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Ⅰ. 서  론

지구 대기의 특성상 고도에 따른 압력차이가 존재하며, 이를 

이용하여 고도를 추정 가능하다. 대기압은  시간에 따라 천천히,

연속적으로 변화한다는 특징이 있으므로 이러한 시간과 공간

적인 상관성 덕분에 두 지점의 기압을 알고 있고 측정시간 차이가

크지 않을 경우 두 지점간의 고도 차이를 추정할 수 있다. 한국 

기상청에서는 1분 단위로 지역에 따른 해면경정을 거친 정밀한 

기압 정보를 제공하기 때문에 사용자가 기준기압 데이터를 이용

하여 보정하기를 원할 경우 손쉽게 해당 정보를 얻을 수 있다[1].

대기의 특성을 이용하여 항공기에서는 고전적인 기계식 압

력계를 이용하여 고도를 산출하였으며 이러한 방식의 고전적 

압력 고도 산출 방법에도 관제탑으로부터 지역의 해면 기압을 

전송받는 방법을 사용하였다.

기술의 발전으로 압력계를 미세전자기계시스템(MEMS; 

Micro Electro Mechanical Systems )으로 구현하는 것이 가능해

졌으며, 이에 따라 압력계는 그 크기가 매우 작아졌다. 이와 더

불어 최신 MEMS 압력계인 ST사의 ‘LPS22HB’의 경우, 온도 

보상부 및 데이터 송수신부를 포함하고 또한 노이즈 수준은 

RMS 0.0075, 분해능은 hPa당 4096 LSB 정도의 성능을 보일 정

도로 과거에 비해 훨씬 높은 수준의 고도 측정이 가능해졌다

[2][3].

그림 1. 고전적 기계식 압력계와 MEMS 압력계

Fig. 1. Traditional Mechanical barometer and MEMS 

barometer

현재 보편적으로 사용되고 있는 Android 기반 스마트폰의 

MEMS 센서 역시 기압계를 포함하고 있다[4]. Android 기반 스

마트폰을 소지한 사용자의 고도를 기상청에서 제공하는 해면

경정을 거친 고도와 사용자의 대략적인 지점에서의 지오이드 

높이를 이용하면 사용자의 고도를 구할 수 있다.

그러나 기압계의 특성상 노이즈와 바이어스가 존재하는데, 

노이즈는 필터링을 통해 제어가 가능하지만 바이어스의 경우 

사전에 보정을 하지 않았을 경우 추정하기가 어렵다. 오차는 센

서의 특성 및 실제 현장에서의 온도, 습도 등의 환경변수에 따

라 그 크기가 달라지는 특징이 있으며, 선행 연구에서는 이를 

사용자 근처에 고가의 안테나와 수신기 및 기압계가 장착된 정

적 GNSS(Global Navigation Satellite System) 기준국을 설치하

여 극복하고자 하였다[5].

그러나 이를 위해서는 GNSS 기준국에 기압계가 설치되어

야 하는데, 현재 그림 2와 같이 국토지리정보원에서 제공하는 

상시 정적 GNSS 기준국은 기압계를 장착하고 있지 않으므로 

현실적인 대안이라고 할 수 없다[6]. 따라서 본 연구에서는 사

용자가 높은 고도성능을 요청할 경우, 드론과 같은 이동식 기준

국으로부터 보정을 받는 방식을 제안한다. 즉, 기준이 되는 기

압계의 바이어스 보정장치를 드론에 탑재하고, 드론을 동적 기

준국으로 설정하여 기압계 보정정보를 생성한 뒤 이를 사용자 

스마트폰에 적용함으로서 사용자 기압계를 통한 고도 추정의 

정확도를 높이는 결과를 기대할 수 있다.

그림 2. 전국 GNSS 기준국 현황

Fig. 2. Current status of GNSS observation station

이를 위해 본 논문에서는 아두이노와 압력계 모듈, GNSS 안

테나, 2km정도의 송수신 범위를 지원하는 송수신기 및 아두이

노의 부정확한 발진기(Oscillator)를 대체하기 위한 GNSS 수신

기를 드론에 장착하였다. 실제 드론을 비행시켜 매 초마다 압력

계의 정보를 기록하고 이와 동시에 가상 기준국(VRS; Virtual 

Reference Station) GNSS 보정정보를 적용하여 실시간 

RTK(RTK; Real-Time Kinematics)위치를 획득함으로써 cm수

준의 정확도로 도출된 GNSS 고도를 획득한다.

이후 압력계를 통해 도출된 고도를 비교하고, 해당 정보에 

기반하여 보정정보를 생성한 뒤 스마트폰에 탑재된 기압계를 

이용한 고도 정보에 적용한 뒤 결과를 분석하였다.

Ⅱ. 고도 추정론 및 보정방법

2-1 일반적인 고도 추정 방법 및 좌표계 통합

압력을 통한 고도 추정은 일반적으로 모델링된 대기 및 압력

계 값을 이용하는 방법 혹은 기준 기압과 압력계의 기압값을 이

용하여 추정하는 방법 두 가지가 존재한다.

모델링된 대기를 이용하여 고도를 추정하는 방법은 기준 기

압이 필요 없다는 장점이 있으며 따라서 인터넷 연결이나 별도
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의 처리 없이 간단한 수식을 통해 고도를 추정할 수 있다. 

NASA 표준 대기식에서 온도와 압력은 각각 식 1, 식 2와 같다

[7]

    (1)

   × 

  
 (2)

        

여기서 T,P,H는 각각 온도, 압력, 고도를 나타내고 각각의 단

위는 °C, kPa, meter이다. 편의를 위해 압력 단위를 kPa에서 hPa

로 변환하고 식 1,2를 연립하여 고도와 압력의 식으로 표현하면 

식 3과 같다.

Pr



×× 






 (3)

그 다음으로 두 지점의 기압차를 이용하여 고도를 산출하는 

방법이 있다. 해당 방법의 경우 표준 대기압인 1 atm, 즉 

1013.25를 사용하는 방법 혹은 해당 지역에서의 해면기압을 이

용하는 방법이 있으며 해당 식은 식 4와 같다.

   ×
 




log 

 
÷

(4)

여기서 PF는 기압계 측정기압, PS는 해면기압을 의미한다.

이렇게 얻어진 기압고도는 해발고도로 GNSS 좌표계에서 사용

하는 타원체고와는 차이가 있다. 해발고도는 기준이 되는 해수

면의 기준점과의 차이를 고도로 둔 것이고, 타원체고는 지구 타

원체를 모델링하여 해당 타원체로부터 얼마만큼의 차이를 가

지는지를 고도로 둔 것이다.

식 4에 표준 대기압을 대입하면 식 3과 매우 미미한 차이가 

존재하며, 결정적으로 식 4는 기준 기압항인 PS가 존재하여 식 

3 대비 기상청 데이터를 보정정보로써 활용 가능하다는 이점이 

존재하기에 해당 연구에서는 식 4를 활용하여 기압계 압력값을 

이용해 고도를 산출하는 방향으로 진행하였다.

압력계로 얻어진 압력고도는 해발고도로서, 일반적으로 사

용되는 타원체고로의 변환이 필요하다. 해발고도와 타원체고

의 차이는 지오이드 높이 혹은 지오이드고라고 한다. 해발고도, 

타원체고, 지오이드고의 관계는 식 5와 같다[9].

    (5)

여기서 H는 해발고도, h는 타원체고, N은 지오이드고를 의

마한다. 한국 내 지오이드고의 경우 국토지리정보원 서비스에

서 데이터 파일의 형태로 제공하고 있으며, 경도 0.5도 (약 

5.5km) 스케일로 아주 점진적으로 변화한다는 차이가 있다.  그

림 3은 한국의 지오이드고를 나타낸다[10].

그림 3. 한반도의 지오이드고

Fig. 3. Geoid height of Korean peninsula

2-2 정적 기준국을 활용한 보정정보 적용 방법론

압력계를 이용한 고도 산출시 보정정보는 일반적으로 고정 

기준국의 데이터를 활용한다. 고정 기준국의 장점으로는 위치

가 알려져 있으며 변하지 않고, 부피와 무게의 제한이 없어 고

가의 장비 및 고품질의 데이터 처리 및 제공이 가능하다는 점이 

있다[11].

그림 4. 기상청 자동 기상관측장비

Fig. 4. Automatic weather station of KMA(korean 

meteorological administration)

대표적인 사례로 항공기의 비행 준비 단계 혹은 비행중 관제

탑에서 기준 기압을 무전으로 받아 조종사가 이를 항공장비에 

입력하는 것이 있으며 사전 바이어스가 보정된 장비의 경우 해

당 방법을 이용한다면 더욱 향상된 정확도를 가진 높이를 압력

계로 추정 가능하다. 이러한 경우 식 4에서 해면기압을 PS, 측

정기압을 PF로 대입하여 고도 추정이 가능해지게 된다. 

그림 5는 기상청에서 실시간으로 제공하는 1분 단위의 자동 

기상 관측장치에서 측정 및 해면경정된 해면기압값을 나타낸

다. 사용자는 해당 웹페이지에서 원하는 지점의 해면기압을 얻

어 식 4에 적용함으로써 압력계의 보정이 가능하다[1].
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그림 5. 실시간 해면기압값 제공 웹페이지

Fig. 5. Webpage that serves sea level pressure in real 

time

2-3 동적 기준국을 활용한 보정정보 적용 방법론

기압계 보정정보를 생성하기 위해서 기준이 되는 정확한 높

이값이 필요하다. 기상청 정적 기준국의 경우 위치가 알려져있

으며, 선행 연구에서는 고가의 안테나 및 수신기를 이용하여 정

밀한 고도를 추정하고 해당 지점에 압력계를 설치한 뒤 식 4를 

이용, 고도를 추정하여 이를 항법방정식에 통합함으로써 오차

를 극복하고자 하였다.

정적 GNSS 기준국은 고가의 안테나와 수신기로 장시간 측

정을 통한 정밀한 위치 산출이 가능하나, 본 연구에서는 움직이

는 드론을 동적 GNSS 기준국으로 사용한다. 동적 GNSS 기준

국 특성상 안테나와 수신기의 크기와 무게가 제한되어 보다 작

고 가벼운 안테나와 수신기가 필요하며, 필연적으로 정확도는 

정적 GNSS 기준국 대비 낮은 것이 현실이다.

이러한 단점에도 불구하고 동적 GNSS 기준국이 정적 GNSS 

기준국 대비 가지는 장점으로는 GNSS 및 기압계 보정정보를 

사용자와 근접한 위치에서 생성할 수 있으며 또한 필요시 사용

자에게 이동할 수 있다는 점이 있다.

GNSS의 RTK를 위한 보정정보의 가용범위는 단일 기준국

일 경우 일반적으로 10km 이내, Network RTK인 경우는 100km 

이내로 알려져 있으며[7], 기압계 보정정보는 사용자와 거리가 

가까울수록 환경원인에 의한 오차를 제거함에 있는 이점을 가

진다.

본 연구에서는 다중 위성군의 이중 주파수 및 반송파, RTK

를 지원하는 소형 수신기와 안테나를 이용해 수평, 수직방향 모

두 cm 수준의 정확도를 가지는 위치정보와 기압계를 이용하여 

실시간으로 변하는 고도에서 계산한 보정정보를 고도 보정정

보로써 활용하는 방법론을 적용하였다. 이를 식6 ,그림 6 및 그

림 7으로 각각 나타내었다.

     (6)

여기서 B는 고도 보정정보, Alt_RTK는 RTK 수신기가 도출

한 고도, Alt_Baro는 압력계로 계산한 고도를 의미한다.

그림 6. 기압계 보정정보 생성 및 전송 개요도 - 1

Fig. 6. Overview of generating and transmitting barometer 

correction – 1

그림 7. 기압계 보정정보 생성 및 전송 개요도 - 2

Fig. 7. Overview of generating and transmitting barometer 

correction – 2

실험 진행을 위해 이를 그림 7의 장비를 실제 상용 드론에 구

축하였으며, 추가적으로 GNSS 데이터 기록을 위한 GNSS 안테

나와 데이터 처리 및 전송을 위해 아두이노 및 안테나를 장착하

였다. 완성된 모습은 그림 8과 같다.

그림 8. 기압계, GNSS 수신기, 안테나 및 통신장비를 장착한 드론

Fig. 8. Drone equipped with barometer, GNSS receiver, 

antennas and communication device 
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2-4 보정정보 적용 필요성

GNSS 신호는 지구 상공 약 20,183km에서 신호를 방송하기 

때문에 전 지구에서 신호를 수신할 수 있다는 장점이 있지만 창

문 등의 장애물에 따라 그 신호가 차단되거나 회절, 반사될 수 

있다.

따라서 실내 환경 등 GNSS 신호의 품질이 좋지 않은 장소

에서의 고도 추정은 GNSS 신호만을 이용하여 진행하는 것은 

불가능하며, 이를 극복하기 위해 창가에서 신호를 수신하더라

도 열악한 수신 품질과 높은 DOP(Dilution of Precision)로 인해 

양질의 고도를 추정하는 것은 사실상 불가능하다.

그림 9는 창가에 스마트폰을 위치하고 약 10분간 고도를 추

정하였을 때의 오차를 나타낸 그래프로 같은 고도임에도 그 변

화가 약 -30m 정도인 것을 확인할 수 있다.

그림 9. 창가에서의 NMEA(national marine electronics 

association) 메시지 고도 오차

Fig. 9. Altitude error of NMEA　message, calculated near 

by the window

일반적으로 GNSS와 압력계 등 다양한 측위 정보를 결합하

여 NMEA 형태로 출력하게 되며, 해당 정보들이 부족한 경우 

스마트폰의 내부 알고리즘으로 생성되는 NMEA 메시지는 수

평과 수직방향에서 큰 오차를 보인다.

이러한 오차는 사용자의 위치를 특정하기 어렵게 하며, 화재 

등 재난 상황에서 사용자의 위치를 신속하게 추정하여야 하는 

상황에서 큰 단점이 된다. 사용자의 고도를 층 내부 수준에서 

추정하는 것이 가능하다면 이러한 상황에서 신속히 사용자의 

위치를 얻는 것에 큰 도움을 주게 되므로 양질의 고도 데이터를 

얻는 것은 매우 중요하다.

Ⅲ. 실험 및 결과 분석

3-1 기압계 특성 및 오차 원인

MEMS 기압계는 실제 기압의 경향성을 매우 잘 측정하는 장

점이 있으나, 센서의 특성상 노이즈가 많고 생산과정에서 발생

하는 바이어스가 존재한다. 다음은 LT사의 “LPS22HB” 3개의 

동시간 정적 환경 측정 데이터를 나타낸 그래프이다. 정적 환경

은 외란을 최소화하기 위해 스폰지로 구멍을 막은 인클로져 내

부에 구현하였으며 그림 10의 모습과 같고, 압력계 측정 결과는 

그림 11의 그래프와 같다.

그림 10. 동일 압력계간 바이어스 추정을 위한 실험장비

Fig. 10. Testing instrument for estimating bias between 

same barometers

그림 11. 동일 환경 하 동일 기압계간 측정값 차이

Fig. 11. Differences in measured atmospheric pressure 

between the same barometer under the same 

environment

이러한 동일 기압계간 바이어스는 고도 오차를 일으키며, 기

압계 1을 기준으로 식 4를 활용하여 기압계 2, 3으로 취득한 압

력을 고도로 환산할 시 각각 2.1m, 3.5m 정도의 차이를 일으키

게 된다. 이렇듯 동일한 제조사의 동일한 기압계 간에도 바이어

스가 존재하므로 동적 드론에서 압력계 보정정보를 적용하여

도 경우에 따라 수 m정도의 오차가 존재하는 것을 감안하여야 

한다.

3-2 보정정보 생성

보정정보 생성에 앞서, 본 실험에서는 그림 8의 드론을 비행

시켜 압력계 값을 기록한 다음 이를 정적 기준국에서 식4를 이

용하여 각각 1atm과 기상청 제공 해면기압을 대입해 얻은 결과
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를 비교하고자 하였다.

다음은 동적 실험으로, 그림 12는 충무관 옥상에서 약 3분간 

그림 3의 드론을 사각형의 궤적으로 비행시켜 얻은 기압 데이

터를 이용해 식 4에 각각 표준대기와 기상청 제공 해면기압을 

이용하여 산출한 고도와 GNSS  RTK로 얻은 cm수준의 정밀한 

고도 데이터를 비교한 결과이다.

그림 12. RTK 고도와 압력계 값을 표준기압과 기상청 제공 

해면기압을 이용하여 얻은 고도 그래프

Fig. 12. Graph of RTK altitude and altitude calculated by 

its own pressure and using sea-level pressure 

provided by KMA

푸른색 선은 실제 고도차이를, 노란색 및 주황색 선은 드론

의 기압계로 측정한 압력을 이용하여 식 4에 기상청 제공 해면

기압 및 표준대기압 1013.25hpa를 대입하여 얻은 고도를 나타

낸다.

또한 해당 실험에서 취득한 데이터는 노이즈를 갖고 있기에 

이를 보상하기 위해 노이즈 제거 및 데이터 평활화용 칼만 필터

를 설계하였다. 데이터의 특성상  평활화를 위한 칼만 필터의 

시스템 예측값과 센서 입력값은 식 7 및 8과 같다.

       (7)

     (8)

상태 예측 단계는 다음과 같다.




  ×  

(9)

A와 Q는 각각 상태 천이 방정식 및 상태 노이즈를 의미한다. 

평활화 칼만 필터의 특성상 천이는 이루어지지 않으므로 A는 1

으로 설정하였다.

그 다음 시스템의 불확실성을 추정한다.




   

  (10)

P는 오차 공분산, Q는 시스템 오차 공분산을 의미한다. P의 

초기값은 5로 설정하였으며 시스템 오차의 경우 보정정보의 오

차 변화율을 고려하여 표준편차값이 0.017m 수준을 가지므로 

해당 값의 제곱으로 설정하였다.

그 다음 칼만 이득인 K를 계산한다.

  


 

    (11)

여기서 R은 입력값, 즉 센서의 오차 공분산을 의미하며, 평

활화 시에는 같은 변수간 공분산을 구하기 때문에 분산을 사용

한다. 본 연구에서는 정적 상태에서 취득한 압력계의 식 4를 이

용한 고도 환산값의 분산의 제곱근, 표준편차값인 0.5802 의 제

곱을 사용하였다.

다음으로 , 측정치 z를 이용하여 예측을 업데이트한다.

  


    


 (12)

마지막으로, 오차 공분산을 업데이트한다.

    


(13)

해당 필터를 이용하여 동적 실험에서 얻은 RTK 고도와 압력

계를 이용하여 얻은 고도의 차이, 즉 보정정보의 평활화 전후의 

결과는 그림 13과 같다.

그림 13. 필터를 이용한 보정정보 평활화 전후 결과

Fig. 13. Results before and after smoothing barometer 

correction

그림 13에서 원시 보정정보가 일정하지 않고 2m 이내의 노

이즈가 존재함을 확인할 수 있다. 그림 14는 기압 외란의 영향

이 측정치에 어떤 영향을 끼치는지를 가시화하기 위해 드론 압
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력계의 바이어스를 임의로 보정한 그래프로, 실제 보정에 쓰이

지 않는 정보이며 노이즈의 원인과 그 정도를 파악하기 위해 생

성한 정보이다.

푸른색 선은 드론 비행 실험시 RTK로 얻은 수 cm급 정밀도

를 가지는 고도이며, 붉은색 선은 기압계로 추정한 고도를 나타

낸다.

그림 14. RTK 고도와 보정 전 기압계로 취득한 고도 

Fig. 14. RTK altitude and altitude calculated by calibrated 

barometer

0~50초 및 150~200초 구간은 그 오차가 2~5m 수준으로 오

차의 크기가 1m 이내인 50~150초 구간에 비해 상대적으로 그 

오차가 크다. 이 구간은 이륙 전 및 착륙 후의 데이터로, 드론

의 바람이 지면에 반사되어 압력계 인클로져의 통기구에 직접 

교란을 일으켜 실제 고도와의 차이를 유발하는 것으로 추정된

다.

따라서 이착륙이나 급격한 기동시 발생하는 높은 노이즈 

수준으로 인해 호버링과 같은 안정적 비행시의 보정정보를 사

용하는 것이 더 나은 결과를 도출 가능함을 알 수 있으며 정적 

기준국 대비 압력계 수신치 품질의 저하는 필연적임을 알 수 

있다.

3-3 보정정보 스마트폰 적용 결과

마지막으로 앞서 생성된 보정정보를 스마트폰에 적용함으

로써 보정정보의 타당성을 확인하였다. 실험은 스마트폰을 정

적 실험장비와 같은 위치에 두고 데이터를 취득한 뒤 칼만 필

터를 통과시켰다. 

스마트폰의 압력계 단독 고도 측정치, 기상청 제공 기준기

압 적용결과 및 드론의 보정정보를 적용하는 방법은 식 6의 B

를 압력계 단독 고도 추정결과에 반영하는 방법이 있으며 그 

수식은 식 14와 같고, 결과는 그림 15와 같다.

    (14)

그림 15. 스마트폰 단독, 기상청 보정정보 및 드론 보정정보 적용 

결과 그래프

Fig. 15. Graph of the application results of smartphone 

standalone, KMA correction information, and drone 

correction information.

보정 전후의 데이터를 분석하면 그 결과는 다음과 같다.

표 1. 보정방법 오차 분석

Table 1. Error analysis of corrections

Error RMS Mean Std

Standalone 106.990 -106.989 0.169

KMA 20.769 -20.768 0.169

dBaro 4.845 4.855 0.326

동적 기준국을 이용하여 고도 추정시 RMS 및 평균 기준 스

마트폰 단독 압력계 추정값 대비 각각 95% 향상되었음을 알 

수 있다. 기상청 제공 해면기압을 이용하여 보정하는 경우 대

비 RMS 및 평균 기준 76% 향상되었음을 확인할 수 있다.

Ⅳ. 결  론

본 논문에서 기압계와 cm수준 정확도를 가지는 RTK 수신

기를 드론에 장착하고 해당 드론을 이용하여 이를 동적 압력

계 기준국으로 사용하는 연구를 진행하였다. 이를 위해 반복

적인 실험이 가능하게 LABSAT 및 아두이노를 이용한 데이터 

로깅 시스템을 구축하였다.

먼저, 기압계의 기기특성인 바이어스를 추정하기 위해 정

적 실험을 진행하였다. 같은 장소에서 약 10분간 세 개의 같은 

제조사의 동일 모델 압력계로 압력을 측정하였으며, 압력 경

향성은 동일하나 센서간 바이어스가 존재함을 확인하여 같은 

제조사의 동일 모델간에도 센서간 바이어스로 인해 수m 수준

의 오차가 발생함을 확인하였다.

그 다음, 드론에 GNSS 안테나, 아두이노, 송수신 모듈, 기압

계 및 GNSS 수신기를 장착하여 실시간 GNSS 원시 방송 데이
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터 및 1초 단위로 기압계 정보를  기록함과 동시에 VRS 보정

정보를 별도의 소프트웨어로 기록하였고 이를 RTK 지원 수신

기에 재방사함으로써 cm 단위의 정확도를 가지는 고도를 얻

은 뒤, 기록된 기압을 필터링하여 실제 고도와의 차이를 구하

였다.

마지막으로 해당 데이터를 분석하여 이를 실제 스마트폰에 

적용함으로써 실제로 적용 가능한 방법인지에 대한 평가를 진

행하였다. 그 결과 해당 보정정보는 타당한 값을 가지며 고도 

추정 결과에 도움이 되는 것을 확인하였다, 그러나 보다 정확

한 고도 추정을 위해 드론과 대기의 불안정성이 만드는 노이

즈 추정 및 스마트폰과 드론 탑재 압력계의 바이어스 추정이 

추가적으로 필요할 것으로 예상된다.
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