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요 약 : 수중 무인항체(Autonomous Underwater Vehicle, AUV)를 고정밀, 고위험 임무수행 분야에 이용하기 위해서는 연속적이고

정확한 항법정보를 제공하는 기술이 반드시 필요하다. 특히, 최근에는 항공분야에서 국내외적으로 연속적이고 정확한 항법정보를 제

공하기 위하여 여러가지 센서를 결합한 통합 항법시스템에 관한 연구가 활발하며, GPS나 음향장치를 관성센서와 통합하는 방법이

대표적이다. 하지만 수중 무인항체에 경우는 해수면 노출로 인한 탐사시간 장기화와 음향장치 설치 및 회수의 한계로 인하여 GPS나

음향장치 이외에 센서를 이용한 통합 항법시스템의 필요성이 커지고 있다.

본 논문에서는 자율성이 높으면서, 적은 비용으로 설치가 가능한 영상센서를 이용하여 항법성능을 효과적으로 증대시키는

Vision/INS 통합 항법을 제안한다. 제안한 통합 항법알고리즘은 외부표정요소 직접결정기법을 이용하여 영상 데이터로부터 항체의

위치와 자세를 추정하고, 추정된 결과를 INS의 추정치와 비교한다. 그리고 추정한 위치와 자세오차를 입력으로 칼만필터를 구동하

도록 설계하였다. 모의실험을 통해 제안한 방법의 유효성을 확인하였다.
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후       기

 본 연구는 “고정밀 임무수행을 위한 인공지능 기반의 수중로

봇 기술 개발(PES132F)”과제와 국토해양부의 “국가 위성항법

보정시스템 구축개발(PMS1930)" 과제의 지원으로 수행되었음
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