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선박과 자동차는 각기 해양과 육상이라는 상이한 환경에서 운용되지만, 불확실한 외부 환경 속에서 제한된 자

원을 활용하여 목표를 달성해야 한다는 공통의 제어 공학적 과제를 안고 있다. 본 발표는 해양 공학 분야에서 선

박의 안전하고 효율적인 운항을 위해 개발된 예측 및 최적 제어 기법들이 자동차, 특히 자율주행 전기차의 핵심 

문제 해결에 어떻게 기여할 수 있는지 탐구하고자 한다. 

 

첫째, 시시각각 변하는 해류와 파도의 시계열 데이터를 벡터 자기회귀(Vector Autoregressive, VAR) 모델로 학

습하여 동적인 '가상 해양 프로파일'을 생성하는 연구를 소개한다. 그리고 이 방법론을 확장하여 V2X 통신 데이

터 및 교통량 데이터를 기반으로 미래의 도로 상황을 예측하는 '동적 교통 프로파일' 생성 가능성을 제시한다. 

 

둘째, 선박의 고장 상황 발생 시 최소 시간 및 최소 에너지 귀환 항로를 도출하기 위해 사용되는 폰트랴긴의 

최대 원리(Pontryagin's Maximum Principle, PMP)와 해밀턴-야코비-벨만(Hamilton-Jacobi-Bellman, HJB) Equation을 

소개한다. 이는 전기차의 배터리 이상 발생 시 최적의 '림프 홈(Limp-home)' 경로를 설정하거나, 자율주행차가 돌

발상황에 대응하여 최적의 회피 경로를 실시간으로 생성하는 문제에 직접적으로 적용될 수 있는 이론적 기반을 

제공한다. 

 

본 연구는 두 도메인 간의 기술적 유사성을 조명하고, 해양 공학의 제어 이론이 미래 자동차 기술의 난제를 해

결하는 새로운 접근법이 될 수 있음을 보일 것이다.  
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