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요   약

본 논문에서는 진폭 변조 거리 측정 시스템에 용 가능한 개선된 상 추정 기법을 제안한다. 기존 상 측

정 방법은 이동 목표물의 도 러 천이에 의해 상 측정 오차가 발생한다. 제안된 상 추정 기법은 도 러 천이

에 해 응 도 러 보정(Adaptive Doppler Correction)을 사용하여 상 추정 오차를 보정하므로 거리 측정 정

확도를 향상 시킬 수 있다. 모의실험 결과 도 러 주 수 천이 보정은 기존 방식보다 94.7% 향상된 성능을 보이

며, 거리 측정 정확도는 50%로 향상되었다. 음향 수조에서는 오차가 7.7cm로 추정되어 해양 환경에서 음 를 이

용하여 거리 추정에도 용 가능함을 확인하 다.
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ABSTRACT

This paper proposes an improved phase estimation method for  AM(Amplitude Modulation) range 

measurement system. The previous phase estimation method induces errors by Doppler shift of a moving target. 

The proposed method compensates phase estimation error through the ADC(Adaptive Doppler Correction) to take 

the Doppler shift, thus can improve distance measurement accuracy. When compared with the previous method 

through simulation results, the Doppler shift compensation and accuracy are improved by 94.7% and 50%, 

respectively. Target distance error in an acoustic tank is estimated to be 7.7cm, which confirms that the 

proposed method can be used to estimate the distance in the marine environment.
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Ⅰ. 서  론

재 용되고 있는 비 식 거리 측정 시스템

은 음 , 이 , 음향센서  자 를 이용하여 

의료 분야, 수  해양 환경 등에서 정확한 거리를 

측정해야하는 곳에서 사용되고 있다. 일반 인 거리 

측정 방식은 펄스 신호를 이용하여 목표물에 반사

된 송수신 펄스 신호의 시간차(Time of Flight)를 

측정하여 거리를 측정하는 방식과 주 수를 스윕하

여 송수신 신호 간의 주 수 차를 측정하는 

FMCW(Frequency Modulated Continous Wave) 방

식, 반송 를 진폭 변조(Amplitude Modulation)시켜 

송수신 신호의 상차를 측정하는 진폭 변조 방식

이 있다
[1-6]

. 시간차와 FMCW 방법은 장거리 측정
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이 가능하고 거리 측정 정확도가 높지만, 거리 측정 

정확도를 높이기 해서는 시스템에 복잡해지는 단

이 있다
[4-6]

. 상차를 이용한 진폭 변조 방식은  

반송  신호의 한주기 이상의 장에 해당되는 거

리에 있는 목표물을 측정할 수 없는 단 이 있지만 

주 수 역폭과 무 하게 시스템을 구성할 수 있

고 진폭 변조를 통해 측정 거리  정확도를 높일 

수 있다
[6]

. 진폭 변조 방식에서 송수신 신호의 상

차를 정확하게 추정하는 것은 거리 측정 정확도를 

높이기 해 매우 요한 라메타가 된다.

기존 연구된 상 측정 기법은 교차(Zero 

Crossing)를 이용한 기법, FFT(Fast Fourier 

Transform)를 이용한 기법  LSM(Least Square 

Method)을 이용한 기법들이 제안 되었다. 교차를 

이용한 기법
[8,9]

은 회로 구성이 간단하지만, 입력 신

호에 잡음과 고조  성분에 의해 왜곡이 일어났을 

경우 측정 오차가 발생한다[9,10]. 잡음과 고조  성

분으로 인한 측정 오차를 개선한 상 측정 방법은 

FFT와 LSM을 이용한 기법이 있다. FFT를 이용한 

방법
[12]

은 잡음과 고조  제거에 높은 성능을 보이

지만, 한주기 신호가 반드시 필요하여 데이터 갱신 

주기가 빠른 제어를 필요로 하는 시스템에 용하

기 어렵다. LSM을 이용한 기법
[10,11]

은 입력신호의 

일부분에 한 샘 링 데이터를 획득하여도 상의 

측정이 가능하여, 0.01Hz 이하의 주  정  신

호의 상과 크기를 측정할 경우에 연산 시간을 

일 수 있다
[10]

. LSM 기법은 송수신 신호의 주 수

가 동일할 경우, 고조  성분 제거에 우수한 성능을 

나타내지만, 도 러 천이(Doppler Shift)가 발생되었

을 경우에는 상 측정 오차가 발생하는 문제 이 

있다. 도 러 천이는 이동 목표물과 거리 측정 시스

템의 상  속도에 의해 발생하는 주 수 오차를 의

미한다. 따라서 정확한 상 측정에 따른 거리 정확

도를 향상시키기 해 도 러 천이는 반드시 고려

되어야 한다. 도 러 주 수는 측자와 목표물간의 

상 속도와 상 방 각 등에 따라 결정되므로 도

러 신호를 획득하여 도 러 신호의 순간 주 수를 

시간에 따라 분석하면 도 러 천이를 얻을 수 있다
[16]

. 도 러 주 수를 추정하는 방법은 ZCR(Zero 

Crossing Rate)을 이용한 방법
[14]

과 STFT(Short 

Time Fourier Transform)을 이용한 방법[15]이 있다. 

ZCR을 이용한 방법은 수신 신호의 포락선

(envelope)이 을 교차하는 비율을 통해 도 러

를 추정하는 기법이다. 이와 같은 방법은 신호 잡

음비(Signal to Noise Rate)에 취약하고 다  경로

가 존재하는 환경에서 성능이 하된다[14]. STFT는 

수신 신호에 창 함수(Window Function)를 용하

고 FFT(Fast Fourier Transform)을 수행하여 처리 

속도가 빠르지만, 창 함수가 고정되어 주 수가 

격하게 변하는 환경에서는 많은 오차가 발생한다
[16]

.

본 논문에서는 진폭 변조를 이용하여 목표물의 

거리 측정 시 상 추정 정확도를 높이기 해 이

동하는 목표물에 의해 발생하는 도 러 천이를 보

정한 상 추정 기법을 제안한다. 제안된 상 추정 

방법은 SA(Simulated Annealing) 알고리듬을 용

한 응 도 러 보정 기법을 사용하여 이동 목표물

에 의해 발생하는 도 러 천이를 보정하고, 주변 환

경에 의해 발생된 고조  성분의 왜곡을 최소화하

고 처리 속도를 고려하여 일부 수신 데이터를 통해 

상 추정이 가능한 LSM 기법을 사용한다. 본 논

문의 구성은 다음과 같다. 2 에서는 진폭 변조 방

식의 거리 측정 방법과 기존에 연구된 상 측정 

방식, 도 러 천이 추정 방식에 해 설명하고, 3

에서는 진폭 변조 방식에 용 가능한 제안된 도

러 천이  상 추정 기법에 해 기술한다. 4

에서는 제안한 기법에 한 성능을 모의실험과 음

향 수조 실험 결과로 제시하며, 마지막으로 5 에서 

결론  추후과제를 기술한다.

Ⅱ. 련 연구

본 에서는 일반 인 진폭 변조 방식의 거리 측

정에 한 기법을 소개하고, 거리 측정을 해 기존

에 연구된 상차 측정 기법을 기술한다. 그리고 도

러 천이를 보정하기 해 이동하는 목표물에 의

해 발생되는 도 러 천이를 추정하는 기법에 해 

기술한다.

2.1. 거리 측정 기법

진폭 변조 방식의 거리 측정 시스템에서는 그림1

과 같이 송수신부와 동일한 거리   만큼 떨어진 

목표물을 향해 장이  인 정  신호를 목표물

에 송신하면, 목표물에 의해 신호가 왕복하여 수신

된다. 따라서 거리   만큼 떨어진 목표물과의 거

리는 장의 정수배 와 한 장 미만의 신호 

의 합이 되며, 식(1)과 같이 표 할 수 있다. 여

기서 은 정수인 진동수이다.

              (1)
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그림 1. 상차를 이용한 거리 측정 방법.
Fig. 1. Distance measurement method using a phase estimation.

  거리 측정 시스템에서 진동수 은 실제로 측

정할 수 없기 때문에 목표물과의 측정 거리를 고려

하여 진동수  이 되도록 장 장의 신호를 

용하면 식(1)은 식(2)로 표  가능하다. 

 


                (2)

  거리 측정 시스템에서 측정 가능한 송수신 신

호의 상차 를 이용하여 한 장 미만의 신호 

는 식(3)과 같이 표 할 수 있다. 

 


×            (3)

  

  식(3)에서와 같이 진폭 변조 방식의 거리 측정 

시스템에서 거리 측정 정확도는 상차 검출의 정

도에 따라 결정되므로, 정확한 상차 검출은 거

리 측정 정확도를 향상 시킬 수 있다.

2.2. 상 측정 기법

송수신 신호의 상차를 측정하기 한 기존에 

제안된 연구 결과는 교차, FFT, LSM을 이용한 

기법들이 있다. 교차를 이용한 상 측정 기법

[8-9]은 입력된 송수신 정  신호를 구형 로 변

환하고 두 구형 의 심 시간 차이를 측정하여 

상차를 산출한다. 교차를 이용한 기법은 구성이 

간단하지만 입력 신호에 주변 장애물이나 벽, 바닥 

등에 의한 고조  성분이 포함되었을 경우 오차가 

발생되며, 구형 의 심 을 이용하므로 반드시 한

주기 이상의 신호가 필요하여 실시간 처리가 필요

한 시스템에 용하기 어렵다[9-11]. FFT를 이용한 

기법[12]은 다양한 부하 조건에 따라 발생하는 고조

 성분을 제거하기 해 정  신호가 주기 동안 

평균을 하면 0이 되는 특성을 이용한다. 입력되는 

수신신호와 sin과 cos 두 기  신호를 곱하고 한주

기 동안 분을 이용하여 평균하면 상차 에 

한 sin, cos 신호 성분만 남게 되어 잡음이 제거

된다. FFT를 이용한 상 측정 방법은 고조  성분 

제거에 높은 성능을 갖지만 반드시 한주기 동안 신

호의 평균이 필요하므로 실시간 처리 시스템에 

용하기 어렵기 때문에 부가 인 하드웨어 자원을 

이용하여 처리 속도를 개선해야 한다. 한 목표물

의 이동에 의한 도 러 천이가 발생할 경우 수신 

신호의 주 수 성분이 왜곡되므로 송수신 신호의 

주기가 일치하지 않아 상 측정 오차가 발생할 수 

있다. LSM를 이용한 상 측정 기법[10-11]은 송수

신 신호의 자승오차 합을 LSM에 의해 입력신호의 

크기와 상으로 각각 편미분하여 최소가 되는 값

을 이용하여 측정한다. 구 이 간단하고 연산 처리 

속도가 빠른 LSM을 이용하므로 입력 신호에 백색 

잡음이 추가되었을 경우 측정 오차를 일 수 있고 

한 주기 체를 측정하지 않고 일부만 측정하여 

상을 구할 수 있는 장 이 있다. 하지만 목표물의 

이동에 의한 도 러 천이가 발생할 경우 수신 신호

의 주 수 성분이 왜곡되므로 상 측정 오차가 발

생하는 문제 이 있다.

2.3. STFT를 이용한 도 러 천이 추정 기법

STFT(Short Time Fourier Transform)는 신호 주

수에 왜곡이 발생한 경우 FFT를 이용하면 시간에 

따른 신호 해석이 어렵게 되는 문제 을 보안하기 

해 Gabor에 의해 제안된 방법으로 식(4)와 같다. 

여기서 는 분석하고자 하는 신호, 는 창 

함수, 은 창 함수의 샘 링 개수이다.

 




∙∙    (4)

STFT는 창의 크기에 따라 시간  주 수 역의 

해상도가 결정되며, 시간  주 수의 모든 역에

서 동일한 창을 가지므로 주 수가 격하게 변하

는 신호에 해 오차가 발생하는 문제 이 있다[16].

Ⅲ. 제안된 상 추정 기법

본 에서는 제안된 진폭 변조 방식에서 용 가

능한 개선된 상 추정 기법을 설명한다. 진폭 변조
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를 이용한 거리 측정 방식에서 거리 측정 정확도를 

높이기 해 정확한 상 추정은 반드시 필요하다. 

기존 연구된 상 측정 기법은 이동 물체에 의한 

도 러 천이가 발생하게 되면 측정 오차가 발생한

다. 제안한 상 추정 기법은 응 도 러 보정 기

법을 사용하여 도 러 천이를 보정하여 상  거

리를 측정하므로 거리 측정 정확도를 향상시킬 수 

있다. 그림 2는 제안된 상 추정 기법의 체 과

정을 나타낸다.

그림 2. 제안된 기법의 체 과정.
Fig. 2. Process of the proposed method.

3.1. 응 도 러 보정

도 러 천이는 거리 측정 환경에서 측정하고자 

하는 이동 목표물 속도에 따라 항상 변화하는 특성

이 있다. 본 논문에서는 거리 측정 환경과 이동 목

표물에 의해 변화되는 도 러 천이를 추정하기 

해 SA(Simulated Annealing) 알고리듬
[20-21]

을 이용

한 응 도 러 보정을 용한다. SA 알고리듬은 

측 할 수 없는 환경에서 국소 최 값(local 

optima)에 빠질 수 있는 오류를 방지하고, 역 최

값(global optima)을 구하기 한 알고리듬으로 

다양한 최 화 문제에 용되고 있다. 그림 3은 제

안된 응 도 러 보정의 처리 과정을 보인다.

그림 3. 도 러 천이를 보정하기 해 제안된 응 도 러 보정 처리 과정.
Fig. 3. Process of the proposed ADC method for 
estimating the Doppler shift.

제안된 기법에서는 입력 신호 와 동기 신호 

의 상 계수 를 이용하여 비용함수(Cost 

Function)를 정의하고, 시스템 상태를 변화시키면서 

새로 제시된 비용함수 _을 계산하여 기존 

비용 함수 _와 비교한다. 입력 신호는 

측정 물체에 반사되어 입력된 주변 환경 소음, 고조

 성분과 이동 목표물에 의한 도 러 천이가 포함

된 노이즈 성분 그리고 주 수 보상을 한 동기 

신호가 혼합된 신호이다. 동기 신호는 입력 신호에

서 잡음과 목표물에 의해 반사된 신호를 구분하고 

도 러 천이를 보정하기 한 신호이다. 따라서 도

러 천이가 정확하게 보정될 경우 상 계수 는 

1로써 최 가 된다
[19]

. 이에 따라 비용함수는  

≤ cos ≤  구간에 존재하게 되고 정확한 도 러 

천이가 추정될 경우 0의 값을 갖는다. 비용함수의 

정의는 식(5)과 같고, 상 계수 는 식(6)과 같다.

cos min  ≤ cos ≤    (5)

  
∞

∞

   ±±    (6)

최 화 단계에서는 두 비용함수 값의 차이를 그 

시 에서의 온도 제어 변수인 의 함수로 평가하

여, 선택 여부를 결정하는 과정으로 정의된다. 즉, 

__ 이면 새로 제시된 해

는 항상 선택되며 __ 이
면 0과 1 사이에서 난수(Random Number)를 발생

시키고, 식(7)의 값이 발생시킨 난수보다 작으면 다

음 상태를 재의 상태로 받아들이는 것은 거부된

다. 랜덤하게 생성된 난수를 이용하므로, 확률 으

로 이가 일어날 수 있도록 허용되기 때문에 역 

최 값을 선택할 수 있다
[20]

. 

  exp
__      (7)

본 논문에서 용된 SA 알고리듬을 이용한 응 

도 러 보정 기법을 요약하면 표 1과 같다.

3.2. 상  거리 추정

제안된 응 도 러 보정 기법을 이용하여 이동 

물체에 의한 도 러 천이를 보정하고, LSM 기법을 

이용하여 상차를 추정하고 최종 으로 식(2)에 의

해 거리 측정 시스템과 목표물과의 거리를 추정한다.
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Initialization(Current_solution, Temperature)

Calculation of the Current_Cost

Loop

  New_State

  Calculation of the new_Cost

  if △(Current_cost – New_Cost) ≤ 0 then

    Current_State = New_State

  else

    if p > Random (0, 1)

    then

       //Accept

       Current_State = New_State

    else

       //Reject

  Decrease the temperature

Exit When Stop_Criterion

End Loop

표 1. 제안된 SA 알고리듬을 이용한 응 도 러 보정 기법
Table 1. The proposed adaptive doppler shift compensation 
method using SA algorithm.

LSM을 이용한 상 추정 기법
[10]

은 연산량이 

고, 신호의 일부만 입력되어도 상 추정이 가능하

기 때문에 실시간 처리가 필요한 임베디드 시스템

에 용 가능하다. LSM을 이용한 상 추정 기법

에서 상이 이고 진폭이 인 기  신호에 해 

한주기 동안 번 샘 링한 기  신호와 실제 입력

된 수신 신호를 이라 할 때, 수신 신호와 기

 신호의 자승오차 합 는 식(8)과 같다. 여기서 

는 실제 측정된 샘 링 데이터 수이다.






 sin



  

   (8)

LSM에 의해 를 크기와 상으로 편미분한 값

이 최소가 될 때 수신 신호로부터 크기와 상을 

구할 수 있으므로 식(9)를 만족하여야 한다.







               (9)

식(9)에서 과 으로 편미분하여 정리하고, 양

변에 sin
cos

를 곱하면 송신 신호와 수신 신호의 

상 는 식(10)과 같이 구할 수 있다. 

  tan







    (10)

단, ≤ ≤

  여기서    는 식(11) ~ 식(14) 같다.






cos

        (11)

 




sin

        (12)

  sin

cot




sin


   (13)

 sin

cot




cos


   (14)

Ⅳ. 실험 결과

본 에서는 제안된 상 추정 기법에 한 모의

실험과 음향 수조 실험 결과를 기술한다. 모의실험

을 이용하여 도 러 천이가 상 오차를 발생시키

는 것을 확인하고, STFT 방법과 제안한 SA 알고리

듬을 이용한 도 러 추정 결과와 거리 추정 오차를 

비교한다. 제안한 기법의 실 환경 용 가능성을 확

인하기 해 음향 수조를 이용한 결과를 기술한다. 

4.1. 도 러 천이에 따른 상 측정 오차 확인  

결과

도 러 천이에 따라 상 측정 오차가 발생하는

지 확인하기 해 송신 신호의 주 수를 120kHz로 

하 으며, 입력 신호 모의 시 목표물의 이동 속도와 

방 에 한 도 러 천이는 0부터 800Hz까지 50Hz 

간격으로 증가시키면서 모의실험을 수행하 다. 

상 추정은 LSM 기법을 이용하여 상을 추정하여 

결과를 확인하 다. 도 러 천이가 0 ~ 200Hz 변

화에 해 상 오차는 작은 변화를 나타내고, 200 

~ 350Hz 구간에서는 도 러 변이에 따라 상 오

차가 큰 경향을 나타낸다. 350Hz 이후에는 상 오

차 변동 폭은 작아짐을 알 수 있다. 최  상 오

차는 약 180°이며, 이 때 도 러 천이 값은 800Hz

이다. 모의 실험 결과를 통해 도 러 천이에 따라 

상 추정 오차가 발생함을 확인할 수 있다. 그림 4

는 도 러 천이의 변화에 따라 상 오차를 보인다.
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그림 4. 도 러 천이에 의한 상 오차 모의실험 결과.
Fig. 4. Simulation results of phase error due to doppler shift.

4.2. 도 러 추정 결과

STFT와 제안한 SA 알고리듬을 이용한 응 도

러 추정 기법의 성능을 비교하기 해 모의실험

을 수행하 다. 송신 신호 주 수를 120kHz로 하고 

이동 목표물에 의한 도 러 천이는 50Hz 간격으로 

증가하여 추정 결과를 확인하 다. 이 때 거리 측정 

시스템은 고정되어 있고, 목표물이 이동한다고 가정

하 다. STFT 기법에 한 최  오차는 도 러 천

이가 0Hz에서 -5.8Hz로 추정되어 최  5.8Hz의 오

차가 발생하 으며, 평균 0.95Hz의 오차가 발생하

다. 제안된 기법에서는 100, 200 ~ 500, 600, 

800Hz에서 0.1Hz의 오차가 발생하 으며, 평균 

0.05Hz의 오차가 발생하 다. 모의실험 결과 제안

된 기법으로 도 러를 추정하 을 경우 STFT 기법

보다 평균 94.7%의 높은 성능을 보인다. 표 2는 

50Hz 간격에 따른 STFT 기법과 제안된 기법으로 

도 러 천이를 추정한 결과를 나타낸다.

4.3. 거리 추정 결과

도 러 천이가 포함된 입력 신호에 해 STFT를 

이용한 기법과 제안된 응 도 러 보정 기법을 

용하여 거리 측정 정확도를 확인한다. 거리 측정 시

스템과 목표물과의 거리는 1.8m로 가정하 으며, 

송신 신호의 주 수 120kHz에 해 도 러 천이가 

50Hz 간격으로 발생할 경우 거리 측정 오차를 확

인한다. 이 때 사용된 상 추정은 LSM 기법을 

용하 으며, 거리 측정 시스템은 고정되어 있고, 목

표물이 이동한다고 가정하 다. 그림 5는 도 러 천

이에 따라 STFT 방식과 제안된 방식의 거리를 추

정 오차를 보인다. 그림 5(a)의 STFT 기법과 제안

된 기법에 한 거리 추정 오차에서 STFT 기법은 

도 러 천이가 350Hz일 때 3.7mm으로 최  오차가 

발생하 고, 평균 1.4mm의 오차가 발생하 다.

도 러 

천이(Hz)

(A)

STFT 

기법(Hz)

(B)

제안된 

기법(Hz)

(C)

STFT 

기법 오차

(A-B)

제안된 

기법 오차

(A-C)

0 5.8 0.0 -5.8 0.0

50 45.6 50.0 4.4 0.0

100 97.1 99.9 2.9 0.1

150 148.6 150.0 1.4 0.0

200 200.1 199.9 -0.1 0.1

250 251.6 249.9 -1.6 0.1

300 300.2 299.9 -0.2 0.1

350 348.9 349.9 1.1 0.1

400 397.5 399.9 2.5 0.1

450 446.2 449.9 3.8 0.1

500 494.8 499.9 5.2 0.1

550 546.3 550.0 3.7 0.0

600 597.8 599.9 2.2 0.1

650 649.3 650.0 0.7 0.0

700 700.8 700.0 -0.8 0.0

750 752.3 750.0 -2.3 0.0

800 800.9 799.9 -0.9 0.1

평균 0.95 0.05

표 2.  STFT와 SA 알고리듬을 이용한 응 도 러 추정 결
과 비교
Table 2.  Comparison of STFT and SA algorithm in 
estimating doppler shift.

  

제안된 기법은 일부 구간에서 STFT 보다 오차가 크

게 발생하 지만,  구간에서 오차 변동이 작으며 

250Hz와 750Hz에서 최  1.0mm오차가 발생하 다. 

 구간에서 오차 평균은 0.7mm이다. 그림 5(b)는 거

리 추정 오차의 차이를 확인하기 해 STFT 기법의 

거리 추정 오차에서 제안된 기법의 거리 추정 오차를 

뺀 결과이며, 제안된 기법이 STFT 기법 보다 평균 

50% 우수한 성능을 보인다. 

4.4. 음향 수조 시험 결과

제안된 상 측정 방법의 실 환경 용 가능성 

분석을 해 음향 수조 실험을 수행하 다. 실험에 

사용된 수조는 가로 5m, 세로 5m  수심 5m인 

음향 수조로 벽면에 의한 다  반사 신호의 향을 

최소화하기 해 기하학  비 칭 구조로 설계되었

다. 이와 같은 구조는 수신 신호에서 목표물 반사 

신호와 인 한  경계면에 의한 다  반사 신호를 

구분하는데 큰 도움을 다. 그림 6은 음향 수조의 

구조와 시험에 사용된 계측기  센서 치에 한 

구성도이다. 음향 수조 시험에서는 목표물과 송신기

(transducers) 사이의 거리를 약 1.8m로 유지하 으

며, 송신 신호와 목표물 반사 신호 수신을 해 청음

기(hydrophone)를 송신기 부근에 설치하여 운용하 다.
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그림 5. 도 러 천이에 따른 STFT 방식과 제안된 방식의 
거리 측정 오차 비교. (a) 도 러 천이에 따른 STFT 기법
과 제안된 기법의 거리 추정 오차, (b) STFT 기법과 제안
된 기법의 차이.
Fig. 5. Comparison of STFT and the proposed method 
in estimating distance, (a) estimation error of STFT and 
the proposed method, (b) the result subtract STFT from 
the proposed method.

수신신호 샘 링 주 수는 3MHz이며, 수온은 약 

19.1℃, 수  음  달 속도 1452.0m/sec로 측되

었다. 시험을 해 생성된 송신 신호는 반송  주

수 120kHz 정  신호를 100Hz 신호에 변조하여 

1msec 길이의 신호이다. 이 때 변조신호 장은 

14.42m이다.

그림 6. 음향 수조 시험 구성도
Fig. 6. Experimentation concept in an acoustic 
tank

송신 신호는 형발생기를 통해 생성되고 력증

폭기를 거쳐 신호가 증폭된다. 증폭된 신호는 송신

기를 통해 기 인 신호가 음향 신호로 변환되어 

목표물에 송신된다. 목표물에 의해 반사된 신호는 

청음기를 통해 음향 신호가 기  신호로 변환되

고, 수신증폭기를 통해 신호가 증폭되어 데이터 수

집기  노트북을 통해 수신 데이터가 장된다. 

력증폭기  수신증폭기는 좋은 신호 잡음비를 유

지하기 해 사용하 다. 수신신호에서 목표물까지

의 거리와 수  음  달 속도를 통해 추정된 목

표물 반사 신호는 약 2 ~ 3.5msec 부근 신호이며, 

3.5msec 이후의 신호는 수조 벽이나 수면, 바닥 등

의 다 경로(multipath)를 통해 수신된 신호이다. 그

림 7은 청음기에 수신된 목표물의 반사 신호를 측

정한 결과이다.

 

그림 7. 목표물에 의한 반사신호. (a) 음향 수조에서 목표
물에 의해 직  반사되는 신호와 바닥, 벽면 등의 다  경
로를 통해 수신된 신호의 시, (b) 청음기를 통해 실제 수
신된 신호
Fig. 7. Reflected signal from a target, (a) diagram with 
directed and multipath signal from a target, (b) received 
signal through a hydrophone.

실험을 통해 획득된 신호와 제안된 상 측정 방

법으로부터 추정된 목표물과의 거리는 약 1.877m로

서, 약 0.077m의 오차가 발생하 다. 이와 같은 오

차는 송신기와 청음기 설치 시 발생한 목표물과의 

거리 오차로 인한 것으로 단된다.

Ⅴ. 결  론

본 논문에서는 진폭 변조 방식의 거리 측정 시스

템에서 이동 목표물의 거리 측정 시 발생할 수 있

는 상 추정 오차를 개선하기 하여 응 도 러 

보정 기법을 통한 상 추정 기법을 제시하 다. 제

안된 기법은 SA 알고리듬으로 이동 목표물에 의한 

도 러 천이를 추정하고, 고조  성분의 왜곡을 최

소화하고 처리 속도를 고려한 LSM 상 추정 기법

을 용하여 상을 추정하 다. 모의실험 결과 
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STFT 방법보다 도 러 추정 성능은 평균 94.7%로 

기존 방식보다 높은 성능을 보이며, 1.8m 거리에 

있는 목표물에 해 거리 측정 정확도는 기존 방식

과 비교하여 50%로 향상되었다. 한 모의실험과 

동일하게 1.8m 거리의 목표물에 해 음향 수조 시

험을 수행할 결과 약 7.7cm의 거리 추정 오차가 발

생됨을 확인하 다. 모의실험과 음향 수조 시험을 

통해 제안된 방법은 도 러 천이 보정  상 추

정 성능이 우수하여 정  거리 추정에 용 가능하

고, 수  해양 환경에서 음 를 사용한 거리 추정에

도 용 가능함을 확인하 다. 추후 과제로 실시간 

처리가 가능하도록 연산량을 개선하고 임베디드 환

경에 합한 체 시스템 설계에 한 연구가 필요

하다.
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