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1  론1. 

양에  안  운  술에  여러 연 들  통 여 

본 개  립 어 실  운   단순  근무상태 

감시  수 고 경보 능  운 는 태  만  

고 다 라   안 운  보   . 

단순  근무상태 감시 에도  각  험상 에 

 사 지   통  사결  리 는 운  안

 강  안  다.

내에 는 동 어 술과  산업과  술에 

 연  수 고  안  운  지원, 

 수 는 과 시스  개   고 는 실 다.

라  계  술개  에 맞 어  

First Author : dlrod23@naver.com

Corresponding Author : 8731873@naver.com 

재산  는 고 신뢰  지 는 동 어  

  안  운   개  다(Hwang, 2009; 

Lee et al., 2008; Lim, 2009).

러   운  동  는 내 동  감 업, 

경 개 운  안  보  운 능  상   , 

극 는 운  경  보   승  원  , 

에 그  다(Lee and Lim, 2008).

본 문에 는 상에  안개 생 시 과 ATmega128 RPM

감지  통   감 는 동시에 드라  RPM

도가 도   어 여 PWM(Pulse Width Modulation)

재산     수 동시에 , 

 산업  가가  경쟁  보  포   동

어  연  다.

문  는     동5 1 , 2

어 원리  동 어  계 에 는 실험결과, 3 , 4 , 5

에 는 결  어 다.

안개 상태에   동 어 
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요    약 : 본 문에 는  안 운  여 안개 생 시 엔진  동  어 여  거   수 도  동

어 시스  계   다  동  동 어시스  과 감지  사 여 안개 생 에   . ATmega128 RPM

안개  생시   변 량  다  여 체 도   가 는  사 여 어  RPM . PWM 

도  에  시 다 후  동  동 어  통 여 실  에  실험  안 평가  마  계ATmega128 Source code . , 

다.   

핵심용어 : 동 어 안 안개 , Atmega128, RPM, , 

Abstract : In this paper, we designed and manufactured an automatic control system to minimize or avoid damage by automatically controlling ship 

engines in case of fog to allow for safer operation. This automatic power control system uses ATmega128 and an RPM detection circuit to measure  

RPM changes by artificially generating fog in the fog generator. For this purpose, we have created a complete schematic and applied our source 

code to an ATmega128 for PWM control using a Hall sensor motor. In future, an experiment and safety evaluation using this automatic power 

control system with an actual ship will be prepared.
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자동 어 원리2. 

본 문에 는 진 동  어시스  직 크 어

식  사   식  어  상  도가 아니므

 동  도는 가  에  결  공간  

거  량  크   는 어 야에 

다 또  동 에   압과 값  여 . 

크  고   연산 고 매 주 마다 과 크  

지  비 여 크  차  차가 각 각 , 

과 크  어 도에 라 폭  결 므  진 

에 여 빠  답 과  얻  수 다

(Kim, 2009).

어는  가지 식  수동 어  동 어  뉜다. 

수동 어는 간  단과 에 여 어 에 , 

동 어는 험지역  사람  근  가  지역 편리, 

과 안   에 사 어진다 동 어  본 . 

 랜트 어 란   랜트는 , , , 

어 야  상   어량 어 고  는 무엇, 

 가리킨다 또  어   변 시킬 수 는 양. , 

 량  란  지   수 없는 양  가리키, 

는 말 다 그 에 엑 에  어신 어 가 다. , . 

동 어에 는 또다시 개루  어  폐루  어  뉜다. 

개루  어는 실 량에 계없  주어진 건  동

는 어  란  가 지  그 에  어량  

변 는 단  가지고 다(Fig. 1).

Fig. 1. The general principle of open loop control.

폐루  어는 어 고  는 변수   여 

여   시   신  , 

여 어 에  어  만들어 랜트  

여 신  신  편차  는 어시스, 

다 폐루  시스  란에 도 우수  능  가. 

지  는 개루  시스  보안  것 다(Fig. 2).

Fig. 2. The general principle of closed-loop control.

폐루  어시스  보 시스  다 보 시스. 

 드시 상  지  아 동 고  지  

실  수   체  드  어 시스  갖

고 다.

보시스 에 는 드   보 시스 에 어

 드   는 브러쉬   역  신

는   별 능과  운  는 스

 눌 수 다   별 능  보 운 에 어. 

  건  어  수 도  는 역  므 , 

보   특 에  가 고  운 는 , 

스  능  보  도  우 게 다(Fig. 3).

Fig. 3. Feedback Control System.

도계  통  동  도  시  동  도

 어 는 시스 다 지시  압  원 는 도에 비. 

여 다 그리고 동  도는 도계에  . 

압  변  는 지시  압과 차  만들어 차 

신  만든다 라  본 문에 는 폐루  원리  . 

 에  사 는 동 어  원리  다(Fig. 4).

Fig. 4. Feedback Control System.

 동 어는   같  원리  루어지  각각  

 드라  각각   시뮬, CPU, BMS, 

 평가 여 에 시스   단 고 시뮬

 단계  실시  것 다  운  단계는 신. 



처리 에  도 어  도  지  주고  후 도

어 에   드라 브  어 게 어 도 어 후 

상상태가 다시 양 지  도  다시 어  수 도  

드  가능 게 는  운 과 상 상  통  

든 상 에 동 어  는  운  뉜다 안개 . 

생 시 동 어  통   안  강 다. 

동 어시스 에  가      안

   란에  크 가 상  답

 보  그 시스  안 다고 말  같  든 , 

 에   답  갖는 시스  질  

안 라고 다.

시스  안  답  산 게 는 것  , 

계  시스  경우에는 도  변 가  시스  경

우에는 압  가 산 는 것  뜻 므  시스  

상 거  는 험  상  어 다 안  . 

루는 것  어시스  계  가운  가  우 는 

 가 고 어  계에 는 안  우  고

야 다.

동력 자동 어장치 계3. 

상에   안 운    연   개  

없  어지고 다 그만큼 상에  각 라들  . 

열  경쟁  고 다 특  에 는 계 진 들. 21

 보  시  맞 여 보  계  는 동

어  연   고  안개  경보 가 감

지 여 경보  내어  상에  안  운 는 

에   아닌 경보  림과 동시에   

 동 어 시스  여 상에  연재  돌

 상  시  안 운 에 여  수 는 동 어 

 연  고  다 다  는 동  동 어  체 . Fig. 5

도  안개가 감지 었    안  운 에 

 수 는  수신  통  원 가 후 LED 

 에 는  폭 여 신 고  수 에

 수신 여  다 드 빛  에 들어 게 

 압 변 량  꾸    거, A/D Converter

게 여 지   변 시킨다  거  . A/D Converter

지  는 에   통   Slaver CPU RS-232 Main CPU

  에 는 취득  보   Main CPU

계산 후  안개량 값과 비 여  경우에 안개가 

생  것  단 다  컨트 러 과 감. ATmega128 RPM 

지  여 신  처리 고   Converter

에  에   변  후 감지 에AC DC RPM Feedback 

  시  도  도  다RPM Feedback .

Fig. 5. Overall configuration.

 에  다  안개Fig. 6 ATmega128 source code . 

 감지  어  쪽에   컨트 러   어뜨RPM

  도  감 시키고 값  비트 타ADC 8

 사 여 어  도  PWM(Pulse-width modulation) 

여  개  누어 평균  내  변  폭  50 , 

는 가 는  여   

럽트  여 아 값  운트 여  시간마다 RPM

 변 도  계 다  어비는 고 변. 1/10

 값  RPM read_RPM() 수  여 각 릿값  얻

고 그 트 시  식  어 수   수 다. 

과 감지  통   감 는 동시ATmega128 RPM RPM

에 드라  도가 도  다.

Fig. 6. PWM control Source code.



  어   에 어 Fig. 7 PWM ATmega128 Source 

 시킨 후 계   도 다code Main Controller .

Fig. 7. Main Controller Schematic.

 계  체 도  탕    안Fig. 8

운   동 동 어   그Main Controller

트 시  통 여  변 량  타내   RPM PWM

어  시 다Source code .

Fig. 8. Main Controller.

 동 동 어 는 쪽   착  LED

안개 생    컨트 러  ATmega128 , 

사  에   변 시 주는 컨, AC DC , RPM 

 눌 수 다Feedback (Fig. 9).

실험실 경에  안개감지  도   여 

      사 고 후 PbS 

 사  과 도가 아질 것 다PbSe .

Fig. 9. Manufactured Power Control System.

실험결과4. 

 동 동 어  실   안 운 에 

 여  안개  우  생시   RPM

변  실험  것  에 는 안개가 생 지 않았Fig. 10

  습  과 에 는 안개  우  Fig. 11 Fig. 12

 생시    변   수 다RPM .  

Fig. 10. In the absence of fog.

Fig. 11. In cace of fog.

Fig. 12. In case of rain.



과 는  실험결과  통 여 안개  도Table 1 Table 2

 우  수압   여   안개6

도  우  수압에 라  도가 어드는 것  

 수 다.

Fog 

Concentration
0 % 20 % 40 % 60 % 80 % 100 %

RPM 560 440 390 260 130 0

Table 1. Experimental RPM variation

Hydraulic 
pressure

0 % 20 % 40 % 60 % 80 % 100 %

RPM 560 544 510 483 451 410

Table 2. Experimental RPM variation

결 론5. 

본 문에 는  안 운  동  동 어시스

 계에  결  도 고  다  운  시 안. 

개  감지   과 감지 에  ATmega128 RPM 

 수  여 도  동  어  수 도  

다. 

 동  동 어  안개 생 에   

안개  생시   드라  도가 안개 도에 

라  변 는 것   수 었  후 RPM

 동  동 어  통 여 실  에   실험  

안 평가  마  계 다.  

후 동 어 는 상에  빈  어 는 사

고  고 신뢰  탕  경량  시스  개, , 

 통  술 개  에 극과  안  운-IT 

에  물  산업   공신    경  산업  

에   업체에 지 않고 내에 도 안  운

 비   수  것 다. 

사 사

  

본 문  통신 진 원     “

운  안  강  안 연  수  연 결과  ”

 게재  것 .

References

 [1] Hwang, M. S.(2009), IT Convergence Technology Global 

Research and Development Trends of Shipbuilding, TTA 

Journal, No. 126, November December, pp. 128-131.

 [2] Kim, J. S.(2009), A Study on the Speed Control for 

Propulsion Motor of Electric Propulsion Ship by Direct 

Torque, International Conference on Marine Engineering, pp. 

377-379.

 [3] Lee, D. S., J. M. Kim and W. Y. Park(2008), Shipbuilding IT 

Convergence Technology: e-Navigation Trends, TTA Journal, 

No. 119, September·October, pp. 3-5.

 [4] Lee, S. M. and Y. D. Lim(2008), A Study on the Design of 

Autonomous Navigation System for Ship, Journal of Korea 

Information Science Society, Vol. 6, No. 1, pp. 18-25.

 [5] Lim, H. J.(2009), Future and Basic Study of Photonics and 

Photonics in Korea, Optical Society of Korea, pp. 2-6.

                                                         

 Received : 2017. 06. 02. 

 Revised : 2017. 07. 10. (1st)

: 2017. 09. 27. (2nd)

 Accepted : 2017. 10. 28.


