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퍼지 로직을 이용한 해상에서의 다중 선박 또는 장애물 충돌 
위험도 분석
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요  약

해상 물동량의 증가와 해양레저의 활성화로 국내 연안의 해양사고 위험은 더욱 증가하고 있다. 본 
논문은 해상에서 이동하는 소형 선박을 기준으로 근접하는 여러 선박 또는 장애물에 대한 퍼지 로직
을 이용한 충돌 위험도를 분석하는 방법을 제시하였다. 퍼지 집합으로는 탑승한 배의 속도, 반경 
1km 이내 장애물 개수, 진행방향 좌우 15° 이내의 장애물 개수를 고려 대상으로 하였다. 

ABSTRACT

As the increase in maritime traffic and leisure, the marine accident risk has increased in the domestic 

coast. In this paper, we propose how to analysis for risk of collision between a small vessel and to close 

multiple  vessels or obstacles using fuzzy logic in maritime. the speed of aboard vessel, the number of 

obstacle within radius 1km and the number of obstacle within 15 degrees left and right are considered as 

fuzzy sets.

키워드 

선박 충돌, 퍼지 로직, 충돌 위험도, 다중 장애물

Ⅰ. 서  론

최근 각종 기름유출 사건, 특히 2007년 태안 
기름유출 사건으로 인해 해양 충돌사고에 대한 
관심이 높아지고 있다. 해양 충돌사고의 경우 단
시간 내에 선박이 큰 피해를 입기에 사후 피해경
감이 어려워 대형사고로 이어지는 경우가 많다.

선박 충돌사고를 방지하기 위해 퍼지 이론 등
의 AI를 이용한 제어시스템 구축에 대한 연구가 
활발하게 이루어지고 있다. 이러한 연구의 실용화
를 위해서는 다수의 선박 운행자료 및 해도가 필
수적이다. 이는 항해용 레이더, ECDIS, AIS와 같
은 첨단 항해 장비가 제공해 주고 있다.

현재 1:1 선박 충돌 회피에 관한 프로세서는 
많이 개발되고 있으며, 현재 많은 연구가 진행되
고 있다. 그러나, 이것이 실용화가 되기 위해선 
1:1 선박 조우 상황 이외에도 다중 선박 및 장애

물에 대한 연구가 이루어져야 한다.
본 논문에서는 일반적으로 연구하는 단일 장애

물에 대한 프로세서로부터 다중 장애물로의 확장
이 아닌, 다중 장애물에 대한 현상을 연구하고 이
에 따른 퍼지 로직을 이용한 해상에서의 다중 선
박 위험도 분석 기법을 제안 한다.

Ⅱ. 변수제한 및 모형화

실제 선박 충돌에 영향을 미치는 변수는 선박
의 속도, 선박의 크기, 선박의 종류, 풍속, 유속, 
파고, 장애물 개수, 장애물 형태 등등 매우 다양
하다. 본 논문에서는 선박의 속도와 특정 시야각
(좌우 15°)내에 존재하는 장애물의 개수(50m 이
내)에 대해 논하도록 한다.

선박의 속도는 0~100km/h를 5단계로 분할하여 
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VS(Very Slow), S(Slow), M(Medium), F(Fast), 

VF(Very Fast)로 그림 1과 같이 지정한다.
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그림 1. 선박속도 퍼지 집합

장애물의 개수는 0~10개를 3단계로 분할하여 

N, M, TM으로 그림 2와 같이 지정한다.
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그림 2. 장애물 개수 퍼지 집합

험도는 임의로 0~1 사이의 값을 5등 으로 

분류하여 지정한다. 그 규칙은 그림 3과 같다.
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그림 3. 험도 분류

험도 분류는 표 1의 규칙을 사용한다.

Ⅲ. 결과

속도(Velocity)와 장애물(Obstacle)의 개수에 따

른 험도(Dangerous)를 3차원 그래 로 표 한 

결과는 그림 4와 같다.
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표 1. 험도에 한 퍼지 규칙 

그림 4. 험도 상 계 그래

그래 를 보면, 장애물의 개수와 속도, 험도

간의 상 계가 직 으로 납득할만한 형태를 

보임을 알 수 있다. 즉, 속도가 느릴 경우와 빠를  

경우는 험도의 변화가 장애물의 개수에 크게 

향을 받지 않고, 속도가 간인 경우는 장애물

의 개수에 따라 험도의 변화폭이 매우 크게 나

타난다.

그러나 의 규칙상으론, 험도의 최 수치는 

약 0.0633, 최고 수치는 0.876으로서, 0의 험도

나 1의 험도를 생성할 수 없다는 맹 이 존재

한다. 그러나 이는 기존의 퍼지 시스템을 이용하

는 한 어쩔 수 없는 결과물이다. 이를 보완하기 

해서는 0.0633과 0.876을 0과 1로 rescaling하는 

작업을 수행해야 할 것이다.
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