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            Abstract
          
        

        
          본 논문에서는 무인수상정의 자율 회수를 위한 모함 접근경로 생성 방법을 제안한다. 제안한 방법은 회수지점으로의 인력과 모함의 양 함미에 배치된 가상 장애물에서 발생하는 척력을 이용하여 경로를 계획한다. 시뮬레이션을 통해 무인수상정이 안전하게 회수지점에 도달하기 위한 신뢰할 수 있는 경로를 생성하는 것을 확인하였다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          This paper proposes a method for planning the approach path of a mothership to autonomously retrieve an unmanned surface vehicle (USV). The proposed approach uses attractive forces towards the recovery point and repulsive forces generated by virtual obstacles placed at both sterns of the mothership to plan the path. Simulations confirmed that the method generates a reliable path for the USV to safely reach the recovery point.
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