
개요 및 연구목1. 

본 연 는 한  내비게  최적 안전항  지원 비

스 개  다 항  최적 를 해 항  안. , 

전  나타내는 통합  정량적 지 를 정 하는 연 가 필

하 다 중략.  ....( )

본 연 에 는 항해 중  어  시점에  준  

한 충돌  좌초 험도  제시하 다 험도는 . IMO 

절차에  말하는 정량적 FSA(Formal Safety Assessment) 

험평가 에  험도  계(Quantitative risk assessment) 

산하 다 본 연 는 내 해역  지나는 든 들  한. 

 내비게  사 하고 항해 계  상 비스 

에 보고한다는 가정 하에  진행 었다  제 한 . 

든 타  항해 계  사전에 보하 고 를 종  , 

 경  보는 점 하에  충돌 험도를 제시하

다.

량  험도 모델의 의2. 

 충돌  좌초 험  DCPA(Distance to Closest Point 

  추정of Approach) TCPA(Time to Closest Point of Approach)

해 다 를 충돌 률과 상 사고 규  산하여 정량. 

적 험평가 에 적 하 다. 중략....( )

가 충  아 률  충돌 또는 좌초 다고 DCPA 100% 

할 항해 는 다 과 같  절차에 라 행동  취하게 , 

다. 

사고  상  식하고 그에 른 판단  내림1. .

사고  상  피하  한 동  수행2. .

사고 피  공  실패  한 사고 생3. .
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계  항  상 충돌 또는 좌초 률  라는 가정 하에100%

 어  시점에 사고를 식하고 피 동  수행하는  

걸리는 시간보다 적  시간  남아 다 충돌 또는 좌초, 

가 생한다고 볼 수 다 를 수식  하  다 과 . 

같다. 

max

cognition t× action t
 

계  항  상 에  충돌 또는 좌초 률  항상 생CPA

하지 않 므  를 해야 한다 를 들어 가 충. DPCA

 큰 경우 에  충돌 률  사실 상 거  없다CPA . 

충돌 률  간단  생각하  충돌 경과 충돌 , 

상  충돌 경  좌초  경우 지  안전거리( )

 합과  비  생각할 수 다 를 한 수식  DPCA . 

다 과 같다. 

max

cognition t× action t
 ×max

×


후략...( )

모델의 용3. 
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 중   항 에 해 적 하 다AIS . 

후략...( )

결 론4. 

본 연 에 는 항해  사고 지 시간 사고 피 동, 

 고 한 충돌 험도  제시하 내 연안 항, 

에 적 하 다.  

적  고 한  좌초  충돌  정량적 험도 
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