
자율운항선박 육상원격제어를 위한

충돌위험 및 이상항적 식별 기술 개발
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요 약 : IMO가 정의하고 있는 자율운항선박의 자율도는 4단계로 구분되며, 완전 무인선박인 4단계를 제외한 나머지 단계에서는 자율운항

선박에 대한 육상의 원격제어가 가능하도록 해야한다. 본 연구에서는 자율운항선박 기술개발사업을 통해 진행 중인 자율운항선박의 육상원

격제어를 위한 비상상황인식 기술 개발에 대해 소개한다. 육상의 원격제어가 수행되어야 하는 비상상황에 대한 식별을 위해, 항적 정보를 이

용한 타선 항로예측 기반의 충돌위험영역식별을 수행한다. 또한, 타선의 항적정보를 데이터베이스화하여 자율운항선박 운항 영역에 존재하는

현재의 선박에 대한 이상학적 식별을 수행한다. 제안된 기술은 울산 성능실증센터 및 자율운항선박 해상테스트베드 시험선에서의 기능 및 성

능 검증을 위해 준비중이다.

핵심용어 : 자율운항선박, 원격제어, 비상상황인식, 충돌위험, 이상항적
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후 기

본 논문은 2023년도 해양수산부 및 해양수산과학기술진흥원

연구비 지원으로 수행된 '자율운항선박 기술개발사업(20200615,

자율운항선박 육상제어 기술개발)'의 연구결과입니다.
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