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            Abstract
          
        

        
          본 논문에서는 수중운동체의 초기 발사 안정화 단계의 기동 특성을 반영한 자세계산 방법을 검토하였다. 저가 관성센서인 가속도계와 자이로의 오차 모델링 포함 측정값을 기준으로 기동 상태를 판단하고, 가중함수를 이용한 통합 자세 추정치를 획득했다. 발사 후 20초간의 몬테카를로 시뮬레이션을 수행한 결과, 제시한 방법의 자세오차 RMS값이 전 구간에 대하여 1도 미만의 값으로 양호한 결과를 얻을 수 있었다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          In this paper, we proposed an attitude estimation method that reflects the maneuvering characteristics of the initial launch stabilization stage of an underwater vehicle. The maneuver state was determined based on the measurement values including the error modeling of the low-cost accelerometers and gyroscopes. The integrated attitude estimate was obtained using a weighting function. As a result of performing a Monte Carlo simulation for 20 seconds after launch, the RMS value of the attitude error of the proposed method was obtained as less than 1 degree for the entire range, which is a good result.
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