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인력에 따른 선박의 거동해석에 한 연구
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요    약 : 해상에서 사고선박을 사고지 으로부터 안 한 곳으로 이동시키는 것은 사고선박의 2차 인 피해를 사 에 방할 수 있는 

요한 조치이다. 본 연구에서는 인선을 이용하여 사고선박을 인할 때 인선에 의한 인력과 사고선박의 거동을 결정짓는 무게

심에서의 힘·토크 계를 살펴보고자 한다. 먼  간략화된 사고선박의 모델을 이용하여 목 으로 하는 움직임을 달성하기 한 무게 심

에서의 힘과 토크를 계산하 다. 이러한 힘과 토크를 발생시키기 해서는 소정의 지 에 인삭을 연결하여 인력을 가해야 하므로, 무

게 심에서의 힘과 토크를 발생하기 해 필요한 각 지 에서의 힘을 해석 으로 도출하 다.      
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1. 서    론

해상에서 사고로 인해 자력운항이 불가능한 선박의 경우 사

고 장소로부터 신속하게 안 한 곳으로 이동시키는 것이 필요

하다. 사고 장소로부터의 피를 통해 사고 장에서 일어날 수 

있는 2차 인 피해를 일 수 있고 이러한 업무를 수행하는 것

은 주로 인선이라고 할 수 있다. 선박의 인과 련된 종래

의 연구결과를 살펴보면 선체의 기본 항 이외에 바람, 표류력, 

선체표면 거칠기, 천수효과 등 다양한 요소를 고려하여 인

항을 계산하고 있다(최, 2012). 한편, 선박의 간략화된 모델링과 

LQR제어를 통해 목 으로 하는 선박의 움직임을 구 하기 

한 힘과 모멘트를 도출하고 있다(남, 2012).

본 연구에서는 남(2012)의 연구결과를 바탕으로 구해진 힘과 

모멘트를 구 하기 해 선박의 각 인삭 연결 지 에 가해져

야 하는 힘을 해석 인 방법을 통해 도출하 다. 이를 통해 사

고선박의 효율 인 선작업에 필요한 인선의 마력 등을 고

려한 인시나리오의 작성에도 응용 가능할 것으로 단된다.  

2. 본론

 2. 1 선박의 운동방정식  제어

 본 연구에서 상으로 하는 선박의 거동은 Fig.1과 같이 고정

좌표계와 선체 의 물체좌표계로 표 한다. 

Fig. 1  Coordinate of vessel

이와 같은 선박의 운동방정식은 다음 식 (1)과 같이 표 가능

하다( F.I. Fossen, 2000).

  
  

                  (1)

식 (1)에 해 물체좌표계의 축에서의 속도와 축 심

으로의 각속도를 고려하여 운동방정식을 다음 식(2)와 같이 

간략화하고 피드백선형화와 상태변수의 목표값과 제어입력의 

목표치를 고려한 LQR제어기를 구성할 수 있다(남, 2012). 

  
  

  

                       (2)

(2)식에서의 는 선박의 무게 심을 기 으로 한   

축에서의 힘과 축에서의 토크를 의미한다.  
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2 .2 힘과 토크의 역학 계

 (2)식에서의 힘과 토크는 무게 심을 기 으로 한 것으로 이

러한 힘과 토크는 Fig. 2와 같이 각 지 에서 가해지는 힘의 합

으로도 표 이 가능하다. 

  
Fig. 2  Relation between forces of C.O.G and towing forces

 Fig. 2와 같이 선박을 크게 I, II, III, IV와 같이 나 고 각 지

에서 가해지는 힘을 축 방향으로 분류하여  

     와 같이 나타내면 무게 심

(C.O.G, center of gravity)에서의 힘과 각 지 에서의 힘의 

계는 다음과 같이 표  가능하다.

                     (3)

3. 수치시뮬 이션

 상선박의 체 , 성력  체길이는 각각 

      ×
 로 하 고,  

선박의 자세에 한 기값과 목표치는 각각 

      
,       

로 하 다. 기

치로부터 무게 심을 심으로 선수를   회 하기 한 

것이고 이러한 움직임을 달성하기 해 필요한 추력(힘)과 모

멘트는 Fig 3과 같다.

Fig. 3  Control forces on the C.O.G

Fig. 3의 힘을 Fig. 2의 각 4개 지 에서의   축 방향의 힘

으로 분산한 힘 는 다음 Fig. 4와 같다. 

Fig. 4 Component forces on the designated points

4. 결    론

 본 연구에서는 사고선박에 한 인작업을 고려하여 선박을 

움직이기 해 필요한 힘  토크와 인삭을 연결하는 가상 

지 에 걸리는 힘과의 계를 간략화된 선박 운동방정식을 이

용하여 분석하 다. 
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