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Research purpose

INS(관성항법시스템)의 대표적인 단점은 시간이 지남에 따라 오차가 매우 커진다는 것이고
GPS(위성항법시스템)의 단점은 전파교란을 매우 쉽게 받는다는 것이다. 이러한 단점을 극복
하기 위해 이 두 가지 항법시스템을 같이 사용하여 서로의 단점을 보안하고 항법 오차를 줄
이는데 그 목적이 있다. 
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1. System Model
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일반적인 선형 시스템 모델
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Attitude Update by Gravity

Attitude Update by GPS
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Attitude Update by Gravity

선가속도와 각속도가 0이라 가정하면



Attitude Update by GPS
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1. GPS/INS 시뮬레이션

2. 1번과 Stereo vision 을 활용한 위치 추정
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