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            Abstract
          
        

        
          본 논문에서는 속도 및 자세 정합 과정에서 발생할 수 있는 다양한 오차 요인을 고려하여 전달정렬 필터를 설계하고 시뮬레이션과 실험을 통해 정렬 성능을 분석한다. 정렬 성능은 필터설계에 좌우될 뿐만 아니라 플랫폼의 동적특성에 많은 영향을 받기 때문에 WMO(World Meteorological Organization) 해상상태 등급을 기반으로 다양한 환경에서 전달정렬 성능을 분석한다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          In this paper, we designed a transfer alignment filter that accounts for various error sources that can arise during speed and attitude matching, and we analyzed the alignment performance through simulation and experiment. The alignment performance is influenced not only by the filter design, but also by the dynamic characteristics of the vehicle. Therefore, we analyzed the transfer alignment performance under various conditions using the WMO(World Meteorological Organization) sea state code.
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