
UDR를 제어하기 위한 전체 시스템 구성도는 Fig. 3와 같고 

제어시스템은 크게, 주 제어기, 모터제어기 및 센서부로 구성. 

Fig. 3 UDR Control system structure

 제어 알고리즘 설계

  UDR이 수중에서 항해 시 원하는 방향으로 이동하기 위해

서는 제어 알고리즘이 요구된다. 추진체 3대는 120도의 대칭

으로 구성되어 있다. 이들의 합력을 이용한 벡터제어 방식의 

알고리즘은 다음과 같다.
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여기서  및 는 x축과 y축 방향의 추진체의 추력의 벡터

합력이다. 
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1. 서 론
    본 연구에서는 조류와 같은 외란이 다양한 방향에서 있어도 안정적인 새로운 구조의 원반형 구조의 수중로봇에 대한 연구를 

하였다. 또한, 3 개의 추진체를 120도씩 대칭적으로 구성하여 외란에 강인하게 대처할 수 있는 추진구조를 설계하고 제작하였다. 

또한 상하 이동과 수평이동을 위한 제어시스템을 구성하고 이를 위한 센서 시스템을 구성하였다.

2. UDR의 기구부 설계
  선체는 유선형 원반형으로 설계하여 저항을 최소화하는 구조이고 Fig. 1은 내부구조를 보여주기 위하여 정면의 일부를 절개한 

그림이다. 추진축은 선체에 120°로 구성한 3개의 추진체를 사용하여 벡터 합력의 크기와 방향으로 이동할 수 있는 구조로 설계하

였다. 또한, 수직방향의 운동은 선체의 상하로 대칭적으로 배치한 3개의 추진체로 선체의 상하, 롤링과 피칭 운동이 가능하도록 설

계하였다. 설계한 UDR의 외형사양은 지름은 0.475[m]이고 높이는 0.177[m]이며 측면은 반원형의 유선형이다

Fig. 1  Design of UDR                            Fig.  2 Front and side view of UDR inside

 추진체 선정을 위한 추력 계산

본 연구에서는 유체 저항력 중에서 가장 큰 비중을 차지하는 항력을 고려하였다. 선체의 최고속력은 3[knots] (=1.542p[㎧])를 목표

로 한다. 그리고 300[W] 직류모터를 먼저 선정하고 역으로 항력 계산을 하였다. UDR에 가해지는 항력은 식(1)과 같다. 

                       

                                   (1)

 UDR의 L은 지름길이로 0.475[m]. 그에 따른 항력계수는 1.028[㎧]이다. 1개의 추진체가 받는 최대 항력은 22.42N로 본 연구에서 

사용한 300w의 출력의 추진체는 3 knots로 운항할 때 보다 약 5배 이상의 큰 추력을 얻을 수 있다.  

3. 제어시스템 및 센서 시스템구성

   4. 결론

  본 연구에서는 조류와 같은 외란이 다양한 방향에서 있어도 안정적인 새로운 구조의 원반형 구조의 수중로봇의 설계에 대한 연

구를 하였다. 3 개의 추진체를 120도씩 대칭적으로 구성하여 외란에 강인하게 대처할 수 있는 추진구조를 설계하고 제작하였다. 

또한, UDR의 벡터 추진을 위한 추진체의 용량에 대한 해석을 하였다. 상하 이동과 수평이동을 위해 제어시스템을 구성하고 이를 

위한 depth 센서와 AHRS센서로 구성된  센서 시스템을 구성하였다
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