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            Abstract
          
        

        
          선박 접안 작업은 모든 유형의 선박에 해당된다. 특히 저속 기동성이 제한된 대형 선박에는 예인선이 필수적이다. 예인선의 접안 작업은 도선사 직관에 의해 수동적으로 이루어지는 작업으로 일반적인 제어 알고리즘을 적용하기 어려운 주제이다. 최근에는 이러한 복잡한 문제를 해결하기 위해 머신 러닝 기술 중 하나인 강화 학습이 적용되고 있다. 본 연구에서는 예인선을 활용한 접안 문제에 강화학습 방법을 적용하여 문제를 해결하였다. 예인선 및 선박의 동적 모델은 연속 및 이산시간의 동적 모델이 상호 작용하는 하이브리드 시스템으로 정의된다. 그리고 강화학습에서 정책 기울기 방식의 대표적인 알고리즘인 근위 정책 최적화(PPO) 알고리즘을 이용하여 접안문제를 해결하였으며 그 결과는 시뮬레이션으로 보여진다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          Berthing operation is essential for all types of ships. In particular, tugboats are required to large vessels with limited actuation capabilities at low speed. Tugboat automation is a difficult topic to apply typical control algorithms. Recently, to solve these problems, reinforcement learning, one of the techniques of machine learning, is being implemented. In this research, we solved the problem of tugboats using reinforcement learning method. The tugboats dynamic model is defined as a hybrid system in which continuous and discrete dynamic models interact. And solve this problem with proximal policy optimization(PPO) algorithm which trust region method based policy gradient algorithm. The result is shown through a simulation.
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