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            Abstract
          
        

        
          본 연구는 다중 무인 수중운동체(UUV)의 위협 환경에서 잠수함의 생존율을 높이기 위해, 음향 탐지 모델을 보상 함수 설계에 통합한 강화학습 기반의 회피 전략을 제안한다. 구체적으로, 시뮬레이션 환경은 다중 UUV, 잠수함의 운동 모델링과 음향 탐지 모델로 구성하였다. 보상 함수는 잠수함이 적대적 UUV의 탐지 및 공격을 능동적으로 회피할 수 있도록 설계되었다. 시뮬레이션 결과, 제안한 강화학습 기반 회피 전략은 기존의 고정된 패턴 전략과 비교하여 잠수함의 생존율을 크게 높였다. 또한, 음향 탐지 모델에 따라 탐지 신호를 최소화하는 최적의 회피 기동을 학습함으로써, 효과적으로 회피하고 높은 생존율을 달성하였다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          This study proposes a reinforcement learning-based evasion strategy that integrates an acoustic detection model into the reward function design to enhance submarine survivability in a multi-unmanned underwater vehicle (UUV) threat environment. Specifically, the simulation environment was constructed with multi-UUV and submarine motion modeling, along with an acoustic detection model. The reward function was designed to enable the submarine to actively evade detection and attacks from hostile UUVs. Simulation results show that the proposed reinforcement learning-based evasion strategy significantly increased submarine survivability compared to conventional fixed-pattern strategies. Furthermore, by learning optimal evasion maneuvers that minimize detection signals based on the acoustic detection model, the strategy achieved effective evasion and high survivability.
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