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전동윈치를 이용한 세일링 요트의 자동 항해 시스템에 관한 연구

†강민수*․신일식*․김남훈*․ 임선우**

*중소조선연구원, **(주)메리노엔지니어링

요 약 : 세일링 요트의 윈치는 선가의 10% 이상을 차지하는 고부가가치 제품으로 고하중 윈치의 제작을 위한 원천기술의 확보 및 1인

Auto Pilot 시대에 대비한 자동화 기술을 갖춘다면 내수시장은 물론 해외시장의 진출을 통한 발판을 마련할 것으로 예상된다. 산업의 고

도화에 따라 자동화의 범주가 해양레저기구에도 확산되고 있으며, 해양레저 활동자의 요구도 기존의 물리적인 성향에서 쉽고 편하게 해

양레저 활동을 즐길 수 있는 기구로 변화하는 추세이므로 이를 반영하여 자동제어를 통한 세일의 방향을 조정할 수 있는 윈치 적용 기술

의 개발을 위한 연구를 진행하였다.

핵심용어 : 세일링 요트, 윈치, 자동항해, 퍼지, 지그비

1. 서 론

우리나라 조선산업은 선박수주량 기준으로 세계 1위의 조선국

의 자리에 올라 있으며, 해양레저장비인 경우 선형개발 및 국산

화 연구 등 다양한 기술개발로 선박건조 기술 분야는 국산화

기술을 일정 수준 확보하였다. 하지만 선체에 부착하는 윈치,

마스트, 데크피팅 등의 의장품은 전량 외국 제품을 수입하여 사

용하는 실정으로 국내에는 이들 장비를 생산하는 전문 업체가

없어 관련 기술 개발과 생산 시설 확보가 시급한 실정이다. 특

히, 요트의 윈치는 선가의 10% 이상을 차지하는 고부가가치 제

품으로 고하중 윈치의 제작을 위한 원천기술의 확보 및 1인

Auto Pilot 시대에 대비한 자동화 기술을 갖춘다면 내수시장은

물론 해외시장의 진출을 통한 발판을 마련할 것으로 예상된다.

‥‥(중략)‥‥

2. 윈치 핵심 기술 분석

윈치는 바람방향과 요트의 진행 방향에 따라 변화하는 세일의

각도와 트림(trim), 캠버(camber)의 조정을 위하여 로프를 감거

나 풀어 장력을 조절하는 장치이다.

기술개발 세부내용

바디
케이지

센터
샤프트

폴로드
기어

용용 도도 : : 메인메인 세일세일, , 지브지브 세일세일 등을등을 조종하는조종하는 장치장치

규규 격격 : : 파워비파워비((인력에인력에 대한대한 윈치출력윈치출력 비비))에에 따라따라 약약 1212종종

윈치(Winch)

주요부품주요부품 : : 바디케이지바디케이지, , 센터샤프트센터샤프트, , 로드기어로드기어 등등 1010여개여개 부품부품

Fig. 1 Shape of Winch

전동윈치는 주낙용, 통발, 그물작업 등 어업용과 수하물을 하

역하거나 앵커를 들어 올리거나 내릴때 사용되지만, 현재 요트

가 대형화 되고 슈퍼요트가 등장함에 따라 세일도 거대화 되고

있어 장거리 항해의 경우 크루의 인력만으로 세일을 조작하기

엔 극도의 피로를 느끼게 되며, 안전한 항해에 문제가 발생 할

수 있고, 일인 요트 시대를 맞이하여 전동윈치의 필요성이 대두

되고 있는 실정이다. 전동윈치는 브라켓으로 선체 등에 고정시

킬 수 있게 되어 있으며 전동모터가 내설되는 케이스, 권취드럼

과 결합되며 전동모터의 회전력이 전달되는 출력축과 동력전달

부, 전동모터를 제어하는 컨트롤러로 구성되며 동력전달부는

전동모터에 구동축에 형성된 구동기어로부터 회전력이 감속증

폭되어 전달되는 기어와 결합되어 출력축으로 회전력을 전달하

는 출력기어로 구성된다.

Fig. 2 Electric Winch system

‥‥(중략)‥‥

3. 윈치 설계 요소 기술

세일링 요트는 풍력에 의해 움직이고 요트가 받는 풍력은 세

일에 전적으로 의존한다. 따라서 윈치의 파워비는 지브세일의

면적에 따라 표준 파워비가 정해진다.

Jib Sail Area = I×J×0.5          (1)
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Desired Power Ratio =
JibSailArea ×29

15.9
(2)

Fig. 3 Yacht partial dimensions

‥‥(중략)‥‥

윈치에 대하여 형상을 보다 현실적으로 구현하기 위하여 모델

링을 수행하였으며, 각 부품의 상호간 간섭을 확인하기 위하여

시뮬레이션 과정을 반복 수행하였다. 또한 시제품 제작을 위한

도면을 AutoCAD를 이용하여 설계하였다.

Winch

Fig. 4 Winch plan

 

Fig. 5 Winch model and prototype

4. 전동윈치 제어 시스템

전동 윈치의 제어 장치 시스템의 구성도는 다음과 같다.

Fig. 6 Out-line of the Electric Winch control system

시스템은 크게 마이크로 콘트롤러, 풍향/풍속계, 요트의 진행

방향과 세일의 방향을 체크하는 지자기센서, 윈치제어를 위한

모터 드라이버와 디스플레이 장치로 구성되어 있다. 마이크로

콘트롤러는 풍향과 풍속을 RS485 통신으로 신호를 받고 있으

며, 요트의 진행방향과 세일의 방향을 감시하는 지자기센서는

TWI(Two-wire Serial Interface)통신으로 신호를 받아 지그비

통신을 이용하여 다른 쪽에 있는 마이크로 콘트롤러에 신호를

보내주게 된다. 마이크로 콘트롤러는 신호를 받으면 이를 분석

하여 모터드라이브를 구동하고 세일의 방향을 사용자가 알 수

있도록 각도로 변환하여 디스플레이 장치에 표시를 해준다.

‥‥(중략)‥‥

5. 결 론

본 연구에서는 자동화항해를 위한 전동윈치의 요소기술 분석

과 세일 조정 시뮬레이션 시스템 연구를 하였다. 이를 위해 세

일링 요트의 추진원리와 범주 기술을 파악하고, 윈치 개발을 위

하여 유성기어 시스템을 도입하여 기어열 설계, 설계변수 결정

을 하여 3차원 모델링 및 설계도서를 작성하였다. 또한, 전동

윈치어 제어장치 시스템을 개발하고, Fuzzy rule에 의한 세일

조정 시뮬레이션을 완성하였다.

‥‥‥(중략)‥‥‥.
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