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로봇의 위치를 추정하기 위해 초음파 위성의 송싞부 위치를 [ , , ]T

i i i ix y zx 로, 수싞부 위치를 

[ , , ]Tx y zx 로, 송싞부와 수싞부간에 측정한 거리를 i 로 표시할 경우 다음과 같이 계산가능하

다. 
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식(1)에서 식(2)를 빼고 식(2)에서 식(3)를 빼고 식(3)에서 식(1)를 빼서 x, y, z에 대하여 행렬 형태

로 정리하면 다음과 같다. 
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행렬식으로 표현하면 2 Ax B  이고, 이를 x 에 대하여 정리하면  
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이다. 송싞부의 수가 n개(4개 이상) 때는 행렬 A가 정방행렬이 아니다. 이때는 pseudo-inverse를 

사용하여 다음과 같이 계산한다. 
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