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요 약 : 본 연구에서는 만타 형상 무인잠수정(Manta-type unmanned underwater test vehicle)의 제어 성능 평가를 하였다. PID제어,

Fuzzy 제어가 적용되었으며, 6자유도 운동을 사용하여 Matlab Simulink로 시뮬레이션 프로그램을 구성하였다. 설계된 제어기로 수심

및 방위제어에 사용되었으며 조류의 외란 하에서의 제어 성능을 평가하였다.
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ABSTRACT : In this paper, automatic control system for the Manta UUV are constructed for the diving and steering maneuver. PID

controller and Fuzzy controller are adopted in this system. Based on the 6DOF dynamic equation, simulation program has been

developed using the Matlab. Using this program, depth control system and heading control system with tidal current are evaluated.
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1. 서 론

인간의 작업 능력을 벗어난 수심에서 대신 작업을 할 수 있

는 수중로봇의 역할은 민간/군사 부분에서 점점 더 커지고 있

다. 본 논문에서는 만타형상의 UUV 모델을 대상으로 제어 시

뮬레이션을 통해 제어 성능을 검증 하였다.

2. 만타형상

본 논문에 사용된 만타형 UUV의 모델의 형상은 Fig. 1과 같

다.. UUV의 동체 측면에는 4개의 수평 타가 설치되어 있으며

수평면 내에의 동안정성 향상을 위해 동체 선미 상부와 하부에

각각 수직판을 설치하였고, 하단부에는 방향 제어를 위해수직

타가 설치되어있다. 제시된 만타형 수중 운동체의 실험모델은

1/10의 축적으로 제작 되었으며, 주요 제원은 Table 1과 같다.

연안

Fig. 1 Perspective view of Manta type UUV
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Table 1 Principal Dimensions of Manta-type UUV

Parameter Demensions

Fuselage

Length 12.0m

Breadth 4.4m

Height 1.2m

Disp. vol. 31.88m3 From nose

centroid 6.33m

3.제어기 설계

본 논문에서는 PID 제어와 Fuzzy 제어를 통하여 심도 제어와

방향 제어를 하였다.

Fig.2 Depth Control for the Manta-type UUV

심도 제어의 경우 Fuzzy제어기가 목표 심도에 좀 더 빠르게

도달하였으나, 비슷한 성능을 보이고 있다.

Fig.3 Heading Control for the Manta-type UUV

방향 제어의 경우 북에서 남으로 0.2m/s의 속도로 조

류가 흐른다고 가정하였다. Fig. 3에서 보듯이 방향제어

기의 결과, Fuzzy제어가 다소 Overshoot가 발생하나 외

란에 대하여 강인성을 확인 할 수 있다.

4. 결론

본 논문에서는 만타형상 무인잠수정의 6자유도 운동

시뮬레이션 프로그램을 제작하였으며 Fuzzy제어와 PID

제어를 통하여 심도 및 방향 제어에 대한 시뮬레이션을

수행하였다.추후, 실험을 통하여 만타 형상에 대한 조류

수학 모델을 위한 정확한 계수를 측정 하고, 수직면의

조류 외란에 대한 제어 성능 검증이 필요하다.
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