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ABSTRACT: 본 논문 만타형 무인잠수정을 이용한 실해역 자율주행 성능시험에 관한 내용을 다룬다. 만타형의 개발
을 위해서 6자유도 운동방정식에 대한 시뮬레이션을 실시하였으며, 시뮬레이션 결과를 바탕으로 만타형 무인잠수정
을 개발하여 실해역에서 성능시험을 실시하였다. 실해역 자율주행 시험은 가시선 방법(LOS, Line of Sight)방법을 이
용하였으며, 제어에는 PD 제어기를 사용하였다. 목표반경을 10m로 하였을 때, 설정된 좌표로 이동하는 것을 확인하
였다.
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1. 서 론 
전 세계적으로 무인 잠수정의 군사적, 상업적 그리고 과학적 필요성이 증대 되고 있다. 이로 인해 국내외에서 무인잠수정에 대

한 연구가 활발히 진행되고 있다. 또한 만타형 잠수정에 대한 연구가 진행되고 있으며, 본 논문에서는 기초연구로서 만타형 잠수

정의 실해역 자율주행 성능시험에 대한 내용을 다루고 있다.

2. Manta UUV의 시스템
실험을 위한 만타형 무인잠수정의 경로 계측 시스템은 DVL, Gyrocompass, Pressure sensor, GPS등의 센서를 사용하였다. 각 

센서들의 기능을 융합하여 3차원 위치측정 및 제어에 이용되었다. 또한 제어시스템을 위해서 Onboard PC와 NI DAQ보드를 사용하

였다. 추진기는 DAQ보드를 이용하였으며, 수평타와 수직타의 제어에는 Serial 통신이 사용되었다. Figure 1은 제작된 만타형 무

인잠수정의 모습과 시스템 구성을 보인다.

                            

Figure 1: Overview of Manta-type UUV     Figure 2: Experiment results

3. 자율주행 성능시험
자율주행 성능시험은 장소는 부산시 영도구에 위치한 한국해양대학교 요트 선착장에서 실시되었다. 자율주행 성능시험을 하기 

위해 기본적으로 제어계수를 찾는 실험을 실시하였으며, 반복 실험을 통해서 얻어진 제어계수를 이용하여 최종적으로 P0(0, 0)m

에서 출발하여 P1(-30, 50)m, P2(10, 50)m, P3(20, 20)m을 통과하여 P0좌표로 돌아오는 실험을 실시하였다. Figure 2는 실험 

시 계측된 경로를 보인다. 이 때 최소목표반경은 10m일 때 설정된 좌표를 찾을 수 있었다.

4. 결론
본 논문에서는 만타형 무인잠수정의 경로 제어·계측 시스템 구성과 실해역 실험에 대하여 소개하였다. 실해역에서 만타형 잠수

정의 자율주행 성능 시험을 실시하였으며, 목표 반경을 10m로 설정하였을 때 경로를 추정할 수 있었다. 추후에 경로 계측 시스템

과 고급 제어알고리즘을 적용한다면 더 좋은 결과를 얻을 수 있을 것이다.
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