
1. 서 론
무인 잠수정(Autonomous Underwater Vehicle, AUV)은 해저

에서의 다양한 작업과 국방 분야에서 무인화 작업으로 인명 손실 
방지 및 장시간 운용이 가능한 장점 때문에 그 역할이 중대해지
고 있으며, 자율임무를 수행하기 위해 무인 잠수정은 수중에서 
위치와 방향을 유지하여 지정된 작업을 수행해야 한다. 그러나 
무인 잠수정은 커플된 비선형 모델, 시변 동적 모델, 모델의 불확
실성 및 조류와 파도와 같은 외부 외란의 영향을 받기 때문에 원
하는 제어 성능에 도달하는 시스템을 설계하는 것은 어렵다.

따라서 무인 잠수정의 비선형적 특성과 불확실한 매개변수로 
인해 비선형 강인 제어기를 무인 잠수정의 제어에 활용하는 연구
가 활발히 진행되고 있다 (Jantapremjit and Wilson, 2008; Lea 
et al.,1999; Lekkas, 2014). 본 연구에서는 무인 잠수정의 동적 

특성에 대한 성능을 향상하기 위한 강인 제어 방법 중에서 슬라
이딩 모드 제어기(Sliding Mode Control, SMC) (Liu and Wang, 
2011)를 사용하였다. 슬라이딩 모드 제어기는 시스템의 상태변수
들을 미리 정의된 슬라이딩 평면(sliding surface)상에 계속 머무
르게 하여 이 동안에는 시스템의 불확실성, 외란 등에 대해 안정
성과 강건성을 보장하는 특징을 갖고 있다. 그러나 시스템의 불
확실성을 보상하며 슬라이딩 평면상에서 시스템이 효율적으로 작
동하기 위해서는 제어입력 값의 급격한 변화가 요구된다. 이러한 
급격한 입력값의 변화는 슬라이딩 평면상에서 떨림 현상
(chattering)이라고 불리는 구동기의 고주파 제어진동 현상을 발
생시킨다. 떨림 현상은 이탈하려는 시스템 궤적을 슬라이딩 평면 
위에 가둬두려는 제어 명령에 따라 생기며 이와 같은 떨림 현상
은 시스템의 불확실성뿐만 아니라 실제 시스템에 적용 시 구동기
의 기계적 성능에 나쁜 영향을 주게 된다. 그러므로 떨림 현상을 

비선형 외란 관측기 기반 슬라이딩 모드 제어기를 
활용한 자율 무인 잠수정 제어
지수빈 ․ 유성준 ․ 윤원근†

충남대학교 자율운항시스템공학과1

Autonomous Underwater Vehicle Control Using a Nonlinear Disturbance 
Observer Based Sliding Mode Controller
Soobin Ji ․ Seongjun Yoo ․ Wonkeun Youn†

Department of Autonomous Vehicle System Engineering, Chungnam National University1
 

This is an Open-Access article distributed under the terms of the Creative Commons Attribution Non-Commercial License(http://creativecommons.org/licenses/by-nc/3.0) 

which permits unrestricted non-commercial use, distribution, and reproduction in any medium, provided the original work is properly cited.

 

The sliding mode controller has characteristics that ensure stability and robustness against system uncertainty and disturbance. 

However, chattering occurs in the control inputs to compensate for system uncertainties and ensure that the system operates 

efficiently on the sliding surface. When the disturbance is large, using a sliding mode controller requires a large control gain 

value, which also increases chattering and reduces performance. Therefore, in this study, a nonlinear disturbance observer was 

used to compensate for external disturbances such as currents and waves and uncertainty in the control system for autonomous

underwater vehicles. Accordingly, a robust controller can be implemented while reducing the control gain. The disturbance 

observer serves to ensure that the behavior of the actual system is closer to the nominal model by compensating for 

uncertainties between the actual system model and the nominal model during the control process. Therefore, the simulation 

results show that the performance and robustness of the autonomous underwater vehicle controller are improved by introducing

a disturbance observer.

Keywords : Sliding mode control(슬라이딩 모드 제어), Disturbance observer(외란 관측기), Autonomous underwater vehicle(무인 잠수정),

Simulator(시뮬레이터)

eISSN:2287-7355, Vol. 61, No. 4, pp. 216-225, August 2024

https://doi.org/10.3744/SNAK.2024.61.4.216

대한조선학회논문집 Research Paper

Journal of the Society of Naval Architects of Korea

Received : 2 January 2024  Revised : 18 March 2024  Accepted : 10 June 2024
† Corresponding author : Wonkeun Youn, wkyoun@cnu.ac.kr



지수빈･유성준･윤원근

JSNAK, Vol. 61, No. 4, August 2024 217

갖는 슬라이딩 모드 제어기의 실제적인 적용은 매우 어렵다.
본 연구에서는 이러한 떨림 현상을 완화하려는 방법의 하나인 

불연속 슬라이딩 모드 제어기의 연속화 방법을 적용하였다. 연속
화 방법은 슬라이딩 평면과 연계된 비선형 부호함수(signum  
function)를 제어 입력값으로 사용하는 것이 아니라 일정 범위 정
도의 경계층(boundary layer)을 도입하는 하이퍼볼릭 탄젠트
(hyperbolic tangent, tanh) 함수를 사용하여 경계층 영역 안에서
는 제어 입력값을 연속적으로 근사화하여 사용하는 것이다  
(Aghababa and Akbari, 2011).

또한, 외부 외란이 큰 경우 슬라이딩 모드 제어기를 사용하면 
큰 제어 이득(control gain) 값을 요구하게 되므로 떨림 현상 또한 
커지게 되어 성능 저하가 발생한다. 따라서 본 연구에서는 제어 
시스템에서 비선형 외란과 모델 파라미터의 불확실성을 보상하기 
위하여 비선형 외란 관측기(Nonlinear disturbance observer, 
NDOB) (Liu, 2017)를 사용하였다. 그에 따라 제어 이득을 작게 
하면서 강인한 제어기를 구현할 수 있다. 외란 관측기는 실제 시
스템의 모델과 공칭 모델 사이의 불확실성을 제어 과정에서 보상
함으로써 실제 시스템의 거동이 공칭 모델과 근접하게 하는 역할
을 한다. 따라서 외란 관측기의 도입은 제어기의 성능과 강인성
을 향상한다. 

본 연구에서 다루는 무인 잠수정 모델은 과작동(over- actuated) 
특성이 있는 시스템이다. 그러므로 앞서 설계한 제어기를 통해 
계산한 제어입력은 제어력 분배의 과정을 거쳐 무인 잠수정의 액
추에이터로 전달되어야 한다. 이러한 과정을 통해 고 충실도
(high-fidelity)를 갖춘 시뮬레이션을 수행하였으며 실제 시스템과 
유사한 시스템을 구성하여 제어기를 검증하였다. 

이러한 과정을 통하여 본 연구에서는 복잡한 비선형 특성이 있
는 무인 잠수정 모델에 대하여 외부 외란과 조류의 영향을 받는 
위험성이 높은 해양환경을 가정하여 무인 잠수정의 수평 운동을 
제어하는 방법인 비선형 외란 관측기 기반 슬라이딩 모드 제어기
를 제안한다. 

본 연구에서는 MATLAB Simulink를 통해 비선형성과 불확실한 
매개변수를 가진 무인 잠수정 모델이 조류와 외부 교란과 같은 
외란을 받는 환경을 구현하였으며 슬라이딩 모드 제어기와 비선형 
외란 관측기를 통해 외란과 불확실성을 보상하여 잠수정의 위치와 
방위각에 대한 제어를 MATLAB 시뮬레이션을 통해 검증하였다. 

이에 본문 2장에서 무인 잠수정 모델인 Delphin2 동역학 모델
에 관한 내용을 다루고 3장에서 비선형 외란 관측기, 4장에서 슬
라이딩 모드 제어기, 5장에서 제어력 분배, 6장에서 시뮬레이션 
결과를 정리하고 7장에서 본 연구에서 얻은 결론을 정리한다. 

2. Delphin2 동역학 모델
본 연구에서 사용한 무인 잠수정 모델은 6 자유도(six degree- 

of-freedom) 운동을 하는 Delphin2 모델을 사용하였다. Delphin2 
모델은 관통형 수평 추진기와 수직 추진기를 각각 2개를 가지고 
4개의 조종 면(러더(rudder), 스턴(stern))과 후방 프로펠러를 가지고 
있다. Table 1에 모델의 제원을 나타내었다 (Tanakitkorn, 2017).

Table 1 Delphin2 particulars and key performances
Length overall 1.96 m

Mid-body diameter 0.26 m
Weight in air 50 kg

Positive net bouncy 6 N
Depth rating 50 m

Operating speeds 0-1m/s
Battery capacity (24V) 30 Ah
Endurance (estimated) 12 hrs
Max range (estimated) 43 km

2.1 Delphin2 동역학 모델
본 연구에서 사용한 무인 잠수정 동역학 모델은 6 자유도 운동

을 하는 Delphin2 모델의 횡동요(roll) , 종동요(pitch) 에 대한 
운동을 무시하고 수평 운동인 전후동요(surge) , 좌우동요
(sway) , 선수동요(yaw)  운동에 집중하여 3 자유도 모델로 
근사화하여 사용한다(Fig. 1 참조). 무인 잠수정 모델의 운동방정
식은 Fossen (2011)에 의해 제시된 방정식을 사용하였다. 

무인 잠수정 모델은 지구 지표에 고정되어 있으며 축이 진
북, 축이 지구 중심을 가리키는 NED(north-east-down) 좌표계
로 표현되며, 그 중심이 무인 잠수정의 부력의 중심인 선체 고정 
좌표계(body-fixed frame)로 표현할 수 있다. 무인 잠수정 모델
에 대한 3 자유도 동역학 식은 (1)과 같으며 동역학 계수는 Table 
4와 같다 (Tanakitkorn, 2017).
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Fig. 1 AUV model in body-fixed frame and earth-fixed 
frame
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동역학 식 (1)에서 은 관성 행렬, 은 코리올리(coriolis) 
행렬, 은 감쇠 행렬, 은 중력과 부력 행렬을 의미한다. 
수평 운동에서 중력과 부력은 무시할 수 있으므로   으
로 가정한다 (Vu et al., 2020). Delphin2 모델에 대한 각 행렬은 
위 식과 같다 (Tanakitkorn et al., 2017). 는 제어입력을 의미
하며 액추에이터로 인한 힘과 모멘트값이다.
   (7)

 




cos  sin 
sin cos 

  




       (8)

식 (1)의 는 선체 고정좌표계에서 선속도와 각속도를 나타내
고, 는 지구고정 좌표계에서 잠수정의 선형 위치, 오일러 각도
를 의미한다. 회전행렬 는 선체 고정좌표계의 를 지구고
정 좌표계의 로 변환하는 행렬이다. 선수동요에 대한 행렬이므
로   으로 표현하며 식 (8)과 같이 정의된다 
(Fossen, 2011).

2.2 조류 모델
무인 잠수정의 움직임과 안정성은 조류의 영향을 크게 받는다. 조류

는 예상하기 힘든 형태로 발생하게 되며, 이러한 조류의 영향을 고려
하기 위하여 2차원 조류 모델을 이용하여 가우스-마르코프(gauss- 
markov) 프로세스를 적용하였다 (Fossen, 1994). 아래 식에서 


  
 

   는 2차원 조류 모델의 지구고정 좌표계로 
표현된  방향,   방향 속도이며   

   
  는 

조류의 속력을 나타낸다. 


  cos  (9)


  sin (10)
본 논문에서는 무인 잠수정의 수평 움직임만을 고려하기 때문

에 횡동요, 종동요가 0인 상태를 가정하면 선체 고정좌표계에서 
조류 속도   

 
   는 다음과 같이 표현된다.


















 cos sin
 sin cos

















 (11)


  cos   (12)


  sin    (13)

가우스-마르코프 프로세스를 이용하여 조류 모델을 표현하면 
다음과 같다 (Kim, 2016). 는 조류에 대한 변수 벡터이다. 

는 각각 조류가 무인 잠수정에 유입되는 측면 미끄럼 각(side slip 
angle)을 나타낸다. 는 대각성분들이 양의 상숫값을 갖는 양의 
정부호 행렬(positive definite matrix)이고, 는 각 조류 변수들
에 대한 평균 0의 백색 가우시안 잡음(gaussian white noise)을 
나타내는 벡터이다. 
   

 










 




 

 




 













  max  min min ≤ c ≤ max

(14)

조류의 영향을 힘과 모멘트의 형태로 직접 운동방정식에 적용
하는 대신 조류와 무인 잠수정의 상대속도를 고려하여 기존의 운
동방정식의 속도 항 을 상대속도 항 으로 대치시킨다. 만약 
선체 고정좌표계의 조류의 속도가 일정하거나 시간에 따라 매우 
느리게 변화한다고 가정하면,   이 된다. 따라서 3 자유도 
비선형 운동방정식은 아래 식과 같이 나타낼 수 있다. 
     (15)
         

 (16)
          (17)

위 식에서 표현된 조류의 영향을 고려한 선체 고정좌표계에 대
한 운동방정식을 좌표변환 식 (7)을 이용하여 지구고정 좌표계에
서의 운동방정식으로 아래와 같이 나타낸다. 


 
 

       (18)
동역학 식의 행렬 식과 제어입력은 지구 고정좌표계에 대한 행

렬    과 제어입력 으로 변환되며 식 (19) 같
이 표현된다 (Fossen, 1994).

는 무인 잠수정에 가해지는 외부 교란이며 제어입력과 같
은 위치에서 가해지는 값이다. 
     

         

    

    

   

(19)

3. 비선형 외란 관측기
비선형 외란 관측기는 시스템에 가해지는 외란을 예측하여 보

상해준다. 본 논문에서는 비선형 외란 관측기를 사용하여 외부 교
란, 조류의 영향과 동역학 모델 파라미터 오차를 예측하여 보상해
주었다. 외란에 대한 식은 식 (18)을 통해 다음과 같이 정리된다.
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    (20)

보조 변수 를 도입하여 외란의 추정값 를 다음과 같이 
정의한다. 는 비선형 외란 관측기의 게인(gain)으로 양의 상숫
값이다. 
    

 (21)

외란 추정값의 시간에 대한 미분 값 은   
으로 정의한다. 또한, 위에서 정의한   식을 대입하여 다음과 
같이 정리한다.
  

 
 

       (22)
외란과 외란 추정값의 차이를     으로 정의

하고 외란이 시간에 따라 매우 느리게 변화한다고 가정하여 

= 0이라고 가정한다 (Atsuo et al., 1994; Chen et al., 2000). 
가정에 따라 외란과 외란 추정값의 차이의 시간에 대한 미분은 
다음과 같이 정의된다. 
    

 (23)
보조 변수 의 시간에 대하여 미분식은 식 (21), (22)에 의해 

다음과 같이 정리된다. 
 

 
     

  (24)
  식에 식 (24)을 대입하면 에 대한 식으로 다음과 같

이 정리되며 는 시간에 따라 0으로 수렴하게 된다. 그러므로 
외란 추정값 은 외란 값 으로 수렴한다.
 


  

  


  
 




 

   



(25)

4. 슬라이딩 모드 제어기 
비선형 강인 제어에 널리 사용되는 기법인 슬라이딩 모드 제

어는 대표적인 강인 제어기로 외란과 모델의 변수에 불확실성이 
있더라도 제어 성능과 안정성을 보장하는 효과적인 기법이다. 원
하는 슬라이딩 평면을 정의하고, 이 슬라이딩 평면에 대한 리야
푸노프 후보 함수(Lyapunov Candidate Function, LCF)를 설정
하며, LCF가 0이 되도록 도달 법칙을 만든다. 이에 따른 제어입
력을 만들어주는 방식으로 동작한다. 

4.1 슬라이딩 평면
슬라이딩 평면은 식 (26) 같이 오차 평면에서 1차식 형태로 정

의하며  과 의 방정식으로 정의한다 (Liu and Wang, 
2011). 는 제어 목푯값으로 의 목푯값으로 정한다. 와 

값의 차이는 오차 값      로 정한다. 값은 양의 정
부호 대각행렬로 설정하여 슬라이딩 평면이 0으로 수렴할 때 
 도 0으로 수렴하도록 한다. 
         (26)

4.2 리야푸노프 안정도
시스템 상태를 슬라이딩 평면으로 이동시키기 위한 제어입력

을 결정하기 위하여 양의 정부호 값을 갖는 LCF를 정의한다. 
LCF는 에너지 함수로 시스템의 안정도를 해석하기 위해서 정의
하는 함수이다. LCF는 양의 정부호 특성을 가지며, 시간에 따라 
미분한 값이 음의 정부호(negative definite) 특성을 가져야 슬라
이딩 평면으로 시스템 상태를 이동하여 오차값이 0에 수렴하게 
된다. 본 논문에서는 LCF를 아래 식과 같이 정의하였다 (Vu et 
al., 2020).
  


   (27)

 


   

  (28)

위에서 정의한 LCF를 미분하고 식 (26)의 슬라이딩 평면식을 
대입하여 아래와 같이 표현한다. 
  


   

      

(29)

  는 반 대칭행렬(skew symmetric matrix)이므로 
       을 만족한다고 가정한다. 이러한 가정에 
의해서 LCF의 미분 식을 아래와 같이 정리한다. 
  

      
(30)

는 양의 정부호 행렬이므로 위 식에서    항은 0
보다 작아야 하는 조건을 만족하고 이후 식이 0보다 작아야 하므
로 아래 식을 만족해야 한다.
       (31)

4.3 제어입력
제어입력은 식 (32) 같이 와 의 합으로 정의하며 LCF

의 시간에 대한 미분 값을 0보다 작게 만드는 값으로 정의한다. 
는 불확실성과 외란의 영향을 보상하는 항으로 비선형 부호
함수가 게인 행렬 와 곱해진 항으로 정의된다. 
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위에서 정의한 조건을 만족하는 제어입력을 시스템의 추정값
을 이용하여 정의한다. 아래 식에서 ∙는 각 시스템행렬에 대한 
추정값을 나타내며, 는 외란의 추정값을 나타낸다. 
     (32)
             (33)
   (34)

∥∥ ∥ ∥≤   ∞

∥∥ ∥ ∥≤   ∞

∥∥ ∥ ∥≤   ∞

∥∥ ∥ ∥≤   ∞

∥∥ ∥ ∥≤   ∞

(35)

제어입력에 포함된 시스템행렬들이 포함하고 있는 모델 불확
실성은 위 식과 같이 시스템 오차가 크기에 대한 제한 조건을 만
족한다고 가정한다. 제어입력을 위에서 정리한 LCF의 미분 식에 
대입하고 크기에 대한 제한 조건을 통해 LCF의 시간에 대한 미분 
값의 크기가 특정 한곗값보다 작다는 것을 알 수 있다. 
         

         

         

(36)

Fig. 2 Tanh(*) function with various values of 

≤   ∥∥
    ∥ ∥
    ∥∥ 

(37)

 ≤ min∥∥≤  (38)
min 은 행렬 의 최소 고윳값을 의미하고 위의 부등식

을 만족한다고 가정한다. 이러한 조건을 이용하면 LCF의 미분 식
이 아래와 같이 단순화된다. 

≤   ∥∥
    ∥∥
     min ∥∥

(39)

min ≥ ∥∥
    ∥ ∥   

  (40)

LCF의 미분 식이 음의 정부호 특성을 갖기 위해서는 게인 행
렬 을 식 (40) 조건을 만족하도록 선택해야 한다. 리야푸노프 
안정도(lyapunov stability) 이론에 의해 →∞일 때 는 0으로 
수렴한다. 따라서  ,는 0으로 수렴한다. 시스템에 입력되는 비
선형 부호함수는 빠르게 변하는 불연속적인 신호를 갖기 때문에 
떨림 현상인 채터링 현상이 발생한다. 따라서 채터링 현상을 감
소시키기 위하여 다음과 같이 하이퍼볼릭 탄젠트 함수로 불연속
적인 신호를 연속적으로 변경한다. 

sw  tanh

s
                                   (41)

경계층 는 슬라이딩 평면 근처 경계층을 의미한다. 
tanh는 과 유사한 궤적을 보이며 경계층인 양
수 가 작을수록 tanh가 에 더욱 근접한다
(Fig. 2 참조). 하지만 가 작을수록 실제 제어기 구현 시 채터
링을 유발하기 쉽고 가 클수록 수렴 안정도가 떨어지므로 그 
점을 유의해서 를 선택해야 한다. 

본 연구에서 제안하는 비선형 외란 관측기 기반 슬라이딩 모드 
제어기는 Fig. 3의 다이어그램과 같이 구성된다. 제어기는 시스
템의 상태변수 의 오차 값과 비선형 외란 관측기에서 계산된 외
란의 추정값을 입력받아 제어입력을 계산한다. 외부 외란과 조류의 
영향을 받는 무인 잠수정은 제어기로 계산된 제어입력을 입력받
아 목표 위치와 방위각으로 이동한다.

5. 제어력 분배
본 연구에서 다루는 무인 잠수정 모델은 과작동 특성을 가지고 

있다. 그러므로 힘과 모멘트의 형태로 계산되는 제어입력은 실제 
무인 잠수정의 거동을 위해서 무인 잠수정의 액추에이터에 분배
되어야 한다. 본 연구에서는 제어분배 법칙(Tanakitkorn, 2017)
에 따라 제어입력이 각 액추에이터로 분배되는 과정을 다룬다.

5.1 방위각 제어 제어력 분배
Delphin2 모델은 러더와 2개의 수평 추진기를 통해 방위각을 

제어한다. 제어기를 통해 계산된 제어입력 중, 선수동요 모멘트는 
제어분배 법칙(Tanakitkorn, 2017)에 따라 러더와 수평 추진기에 
분배되며 제어력 분배는 후방 프로펠러의 요구값 에 따라 분배 
방법이 결정된다. 는 [10,-22] 사이의 값을 가지는 모터에 
인가되는 무차원의 프로펠러의 요구값(propoller setpoint)이다.
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Fig. 4 A daisy-chaining heading control allocation diagram 
according to propeller demand

Fig. 4는 방위각 제어력 분배 법칙을 설명하기 위한 다이어그
램이다. 프로펠러의 요구값이 10보다 크거나 같은 경우 제어기를 
통해 계산된 제어입력은 역 러더 모델(inverse rudder model)에 
입력되어 다음 식을 통해 러더 각도 deg∈  가 
계산된다. 

 


                                       (42)

는 러더의 편향으로 인한 선수동요 감쇠 계수이다. 계
산된 러더 각도는 러더 모델(rudder model) 

에 
입력되어 러더로 인한 모멘트 가 계산되고 러더로 인한 선수
동요 모멘트를 제외한 나머지 모멘트 가 식 (43)과 같은 역 
추진기 모델(inverse thruster model)을 거쳐 추진기에 추진기 요
구량 으로 입력된다. 

  





 

 (43)

여기서 는 물의 밀도, 는 추진기의 직경, 는 추진기의 추
력 계수, 는 두 수평 추진기 사이의 거리를 의미한다(Table 4 
참조). 추진기 요구량은  ∈      ∪ 다음 범위 내에서 값을 가지며 rpm으로 측정되
는 추진기 속도와 동일한 값을 가지고   범위에서 
불감대(deadband)를 갖는다. 

프로펠러의 요구값이 10보다 작은 경우 무인 잠수정은 추진기
만을 사용하여 방위각을 제어한다. 그러므로 제어기를 통해 계산
한 선수동요 모멘트는 역 추진기 모델을 거쳐 추진기에 전달된다. 

5.2 위치 제어 제어력 분배
위치에 대한 제어는 전후동요, 좌우동요 동작을 통해    위

치가 제어된다.  위치는 후방 프로펠러와 러더를 통해 제어한다. 
러더로 인한 모멘트는 방위각 제어에서 계산된 러더 각도를 통해 
다음 식으로 계산되며 는 러더의 편향으로 인한 전후동
요 감쇠 계수이다 (Table 4 참조).
  


 (44)

프로펠러에 의한 모멘트 는 제어기를 통해 계산된 전후동요 
모멘트 에서 러더를 통한 모멘트 의 차이로 계산한다.

의 위치는 수평 추진기와 러더를 통해 제어한다. 러더에 의
한 모멘트 는 다음과 같이 계산되며 는 러더 편향으
로 인한 좌우동요 감쇠 계수이다 (Table 4 참조).
  

        (45)

추진기를 통한 모멘트 는 제어기를 통해 계산된 좌우동요 
모멘트 에서 러더를 통한 모멘트 의 차이로 계산한다. 

와 는 다음과 같이 전면과 후방의 수평 추진기에 대
한 힘  ,에 대한 식으로 재정의할 수 있다. 

Fig. 3 Control architecture of the proposed controller
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     (46)
       (47)

두 식을 통하여 다음과 같이 추진기의 힘을 구할 수 있다. 그 
후 식 (43)의  에 각각 추진기의 힘을 대입하여 각 추진기의 
요구량  ,을 구한다. 















 

 






 









 (48)

여기서 는 무인 잠수정의 무게 중심으로부터 전면 추진기까
지의 거리를 의미하며 는 후방 추진기까지의 거리를 의미한
다 (Table 4 참조).

프로펠러로 인한 모멘트 는 아래의 식으로 재정의할 수 
있다. 
  

 
     (49)

여기서   는 프로펠러의 속도, 는 프로펠러
의 지름, 는 주 프로펠러의 추력 감소계수이고, 는 메
인 프로펠러의 추력 계수이다 (Table 4 참조).

위 식을 통해 를 도출하고 프로펠러 속도 식을 통해 프
로펠러의 요구값 을 계산한다 (Tanakitkorn, 2017). 

  
     (50)

6. 시뮬레이션 결과

Fig. 5 Simulation program using matlab-simulink

설계된 제어기의 성능을 검증하기 위하여 Table 2의 시뮬레이
션 변수를 이용하여 시뮬레이션을 수행하였다. 이 시뮬레이션의 
MATLAB Simulink 블록 다이어그램 프로그램은 Fig. 5과 같다. 
식 (17)의 선체 고정좌표계에서 수평 운동 비선형 방정식을 이용
하여 Delphin2의 MATLAB Simulink 모델을 개발하였으며 식 (18)
의 지구고정 좌표계에서 수평 운동 비선형 방정식을 이용하여 
Delphin2의 제어기와 비선형 외란 관측기를 개발하였다. 

제어기에서 계산된 제어 입력값은 식 (8)의 좌표변환 행렬 이

용하여 변환 후 Delphin2 운동 모델에 입력해주었다. 제어기의 
강인성을 검증하기 위하여 시스템에 불확실성을 포함할 수 있는 
시스템 변수 중 질량, 질량 관성모멘트 및 유체력 계수 값들에 대
하여 +30%의 불확실성을 갖도록 설정하였으며 외부 외란이 지속
해서 가해지는 상황을 설계하였다. 또한, 해양환경에서 발생할 
수 있는 조류는 식 (14)의 가우스-마르코프 프로세스에 의해 발
생하도록 하였으며 Fig. 6에 나타낸 바와 같이 의 방향각
에서 기준 속도 0.1m/s의 크기로 무인 잠수정에 가해지고 있다. 
이러한 환경에서 100s까지      의 궤적을 추종하
도록 하는 시뮬레이션을 수행하였다.

Item Symbol
[unit] Value

Ocean current 
side-slip angle [deg] 225
Ocean current 

velocity [m/s] 0.1

Ocean current gain  


 


 

 

Sliding surface gain  









  
  
  

Control Input gain 










  
  
  

Hyperbolic tangent
boundary layer 











  
  
  

NDOB gain 










  
  
  

Table 2 Parameters of the simulation









  sin




  sin


  

  

  


deg 

(51)

외란 은 에 대하여 식 (52)와 같이 다양한 주파
수의 정현파 신호가 합해진 형태로 가해주었다. 
    

 sin    sin   
 sin   sin  
 sin sin   
 sin   sin   

(52)
Fig. 7의 파란색 그래프는 가해지는 외란이며 빨간색 그래프는 

비선형 외란 관측기를 적용한 슬라이딩 모드 제어기의 성능을 검
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Fig. 6 Ocean currents parameters of  and  
  

Disturbance estimation
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Fig. 7 True disturbance(blue line) and estimated value of 
disturbance(red line) 

Fig. 8 Comparison plot of actual generalized forces and 
moment(   ) of SMC+NDOB(blue line) and 

SMC(red line) controller

Fig. 9 and  , , actuator input comparison 
plot for SMC+NDOB(blue line) and SMC(red line) 
controllers

증하기 위하여 시스템에 입력되는 외란 값을 추정한 결과인 

이다. 외란을 빠르게 추정하는 것을 확인할 수 있으며, 추정한 외
란은 시스템에 입력되어 보상된다.

슬라이딩 모드 제어기와 비선형 외란 관측기를 적용한 슬라이
딩 모드 제어기로 계산된 제어입력 은 Fig. 8과 같이 시스템에 
입력된다. 경계층을 도입한 하이퍼볼릭 탄젠트 함수를 통해 채터
링현상이 거의 없는 것을 확인할 수 있다.

Fig. 10 Comparison trajectory plot of heading and position 
control between SMC+NDOB (blue line) and SMC 
(red line)
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Table 3 Performance measures using RMS of errors for 
SMC+NDOB and SMC controllers

Control schemes      deg

SMC+NDOB 0.0072 0.0068 0.5935
SMC 0.4581 0.1806 152.4241

Fig. 11 Comparison plot of    control between SMC+
NDOB(blue line) and SMC(red line)

제어력 분배에 의해서 계산된 액추에이터 요구값은 Fig. 9와 
같이 액추에이터에 입력된다. 그래프에서 볼 수 있듯이 의 
크기에 따라 액추에이터의 사용이 결정되며 10보다 작은 경우, 
러더의 사용이 없고 추진기만 사용하여 방위각을 제어하기 때문
에  , 만 발생하는 것을 확인하였다.

Fig. 10에서는  를 그래프의 축으로 하여 무인 잠수정의 
궤적과 도착점의 방위각을 표현하였다. Fig. 11에서는 시간에 따
른    제어 결괏값을 표현하였다. 슬라이딩 모드 제어기만 
사용하였을 경우 제어 목푯값을 추종하지 못하고 오차값이 크게 
발생한다. 제어기의 성능을 수치를 통해 비교하기 위해 제어 오
차 값의 제곱평균 제곱근(root mean square, RMS)을 구하여 비
교하였다. 그 결과 Table 3에서 볼 수 있듯이 슬라이딩 모드 제
어기에 비선형 외란 관측기를 적용한 결과 슬라이딩 모드 제어기
만 사용하여 시뮬레이션한 결과보다 오차가 26배 이상 감소한 것
을 확인할 수 있다.

7. 결 론
무인 잠수정이 수중에서 원하는 작업을 성공적으로 수행하기 

위해서는 모델의 불확실성이나 강한 조류와 같은 외란을 극복하
고 원하는 위치와 자세로 이동 및 유지를 위한 강인한 제어 성능

을 갖는 제어기가 필요하다. 본 연구에서는 외란에 강인한 성능
을 갖는 슬라이딩 모드 제어기와 슬라이딩 모드 제어기의 한계를 
보완해줄 비선형 외란 관측기를 설계하여 무인 잠수정이 외란을 
보상하여 제어를 수행하도록 하였다. 이를 시뮬레이션을 통하여 
알고리즘의 유효성을 검증하였다.

Table 4 3-DOF Delphin2 AUV model parameter
Item Symbol

[unit] Value
Quadratic damping 

coefficient  


 -6.5

Quadratic damping 
coefficient  


 -183

Quadratic damping 
coefficient  



ㆍ
 0

Quadratic damping 
coefficient   59

Quadratic damping 
coefficient  



ㆍ

 -82
Added mass along 

x-axis 
 -2.4

Added mass along 
y-axis  

 -65.5
Added moment of 

inertia about z-axis  


ㆍ

 -14.17
Length overall of the 

AUV   1.96
Water density  




 1000

Linear damping 
coefficient  0

Linear damping 
coefficient   

Linear damping 
coefficient   

Linear damping 
coefficient   

Linear damping 
coefficient   

Coordinate of center of 
gravity w.r.t. b-frame   

Vehicle's mass (fully 
flooded)   79.40

Moment of inertia of 
the AUV about z-axis  ㆍ 35

Arm of the 
horizontal-front thruster 

w.r.t. b-frame
  0.60

Arm of the 
horizontal-aft thruster 

w.r.t. b-frame
  -0.65

Space between the two 
horizontal thrusters   1.25

Thrust coefficient for 
the thrusters  1.2870e-4

Thruster's diameter   0.07
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지 수 빈 유 성 준 윤 원 근

Item Symbol
[unit] Value

Surge damping 
coefficient due to a 

rudder deflection



ㆍdeg


 -0.0036

Sway damping 
coefficient due to a 

rudder deflection


ㆍdeg


 -0.3241
Yaw damping 

coefficient due to a 
rudder deflection


deg


 -0.3254

Thruster coefficient for 
the main propeller  0.0946
Main propeller’s 

diameter [m] 0.305
Thruster deduction 
factor for the main 

propeller  0.11




