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본 논문에서는 차량 위치 결정을 위한 차량 모델 기반 상태 관측기의 새로운 설계 방법을 제안한다. 기

존에 사용하던 차량 상태 예측 방식에 사용하는 모델을 실시간으로 측정 가능한 선형 파라미터 변화를 포

함하는 모델로 재구성 한다. 이러한 선형 파라미터 변화를 이용한 차량 상태 예측 방식은 시간에 따라 달

라지는 매개 변수에 대하여 상태 방정식의 선형화를 할 필요가 없다는 장점을 가진다. 본 논문에서 제시하

는 선형 파라미터 변화 모델은 위성항법장치에서 나오는 course angle을 시간에 따라 변하는 매개변수로 

사용한다. 예측기에서 사용하는 관측기의 게인 값은 선형 매트릭스 부등식 (LMI) 접근법에 기반한 H2 필터 

방식을 사용하여 결정된다. 제시한 H2 방식은 외란으로부터 상태변수까지의 에러를 최소화 하는 방법으로 

위성항법장치의 노이즈에 강인한 특성을 가진다. 본 논문에서 제안하는 알고리즘은 가장 많이 사용하고 있

는 Extended Kalman filter 방식과 비교하여 검증하였고, course angle이 변하는 모델에 대해 더 적합한 

성능을 보여줌을 확인 하였다.  

    

그림. 1 예측기 성능 결과   그림. 2 선형 파라미터 변화을 이용한 vertex interpolati
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