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요 약

본 연구는 수중 로봇 선체에 설치된 압력 센서 배열에서 측정된 압력 변화를 이용해 수중 로봇의 자체 속력을 측정하는 방법에 대한 연구 결과를
제시한다. 물속에서수중로봇의움직임은주변유동의변화에따른압력변화를일으키게되며, 이러한압력변화를측정하면거꾸로수중로봇자신의
움직임 특성을 추정할 수 있다. 특별히 본 연구에서는 압력 분포로부터 수중 로봇 자신의 속력을 추정하는 문제에 대해 탐구하고자 한다. 연구에서는
자율무인잠수정의 형상을 가지는 수중 로봇의 운동 종류에 따른 압력 분포의 차이를 선체 표면에 고정된 압력 센서 배열을 이용해 측정하는 시스템을
가정하고, 센서로부터측정된압력분포로부터인공신경망을이용해수중로봇자신의속력을추정하고자하였다. 제안된 인공신경망은전산유체역학을
이용해 모사된 압력 분포 데이터를 이용하여 검증하였다.

Ⅰ. 서론

물속을 자유롭게 유영하는 어류들은 몸체 표면에 측선(lateral line)이라

는 감각기관을 가지고 있으며, 측선에서 측정되는 유속과 몸체 주변 압력

차이를측정하여주변유동환경을인지한다. 이러한주변유동정보를이

용해물고기들은 유체의흐름에적응하여자신을 움직이거나혹은주변에

서 움직이는 먹이를 감지하여 사냥에 활용하는 것으로 알려져 있다.

이러한 어류의 측선을 모방하여 수중 로봇 표면에 유속 혹은 압력 센서

를 배치하여 인공 측선을 만들고, 이로부터 주변 유동을 감지하여 로봇의

운동이나 주변 장애물 탐지에 활용하는 연구가 활발히 진행되고 있다

[1,2]. 인공 측선을이용하면기존에유동 측정을위해사용되던음향 기반

장비들을대체하여 외부에음파를발생시키지않고도 근접유동을감지할

수 있는 장점을 가진다.

Ⅱ. 문제 설명: 유체 압력 변이 모델과 운동 파라미터

수중로봇 운동에 의한 유체 압력 변이 모델과 운동 파라미터 사이의 상

관관계는 비정상 베르누이 방정식으로부터 다음과 같이 요약될 수 있다

[2]:

.

즉, 는 운동 파라미터 - 수중 로봇의 속도  , 피치각(pitch

angle)  , 수평 각속도(sway angular velocity)  - 의 함수로나타내어지

며, 거꾸로 를 측정하면 그러한 운동 파라미터를 추정하는 데

에 활용할 수 있다.

Ⅲ. 결론

본 연구에서는 수중 로봇 주변 압력 데이터로부터 수중 로봇의 속력을

추정하기 위한 인공신경망을 고안하고, 전산유체역학 프로그램을 이용해

계산된 다양한 운동 시나리오 데이터를 입력하여 압력 변이 데이터를 이

용한 속력 추정 가능성을 검증하였다.
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Fig. 1. (a) CAD model of underwater robotic vehicle with pressure

sensor array (b) Calculation of surrounding pressure variations

using computational fluid dynamics software.
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