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주요
연구실적

항공우주공학과

응용공기역학 및 공력설계 실험실

연구분야

고양력장치 개발

격자생성기법 개발

수치해석기법 개발

헬리콥터 공기역학

•2차원 익형의 착빙에 따른 공력 성능 해석

 –착빙 형상과 거동 예측을 위한 코드 개발

 –기상학적 정보와 착빙 변수를 제외한 공기역학적 성능과의 관계를 

효율적으로 분석하기 위해 RSM을 이용

 –착빙 변수로부터 공기역학적 성능 저하 해석

•와후류 경보시스템 구축을 위한 와후류거동 예측도구 및 데이터 
동화기법 개발

 –와후류 생성, 이동, 소산 해석을 위한 고정밀도 해석 도구 개발

 – CFD기법의 초기 및 경계조건을 데이터 동화기법으로 동화시켜 실제

적인 와후류 가시화

•로터 성능 해석용 IASM모델 개발

 –오픈 소스 기반 RANS 해석자에 Actuator Surface Model을 포함시

켜 수정된 RANS 해석자 개발

 –각 Cell 계산에 Blade Element Theory(BET)의 Source term 추가

 –수정된 RANS 해석자를 이용하여 로터 주변의 유동 해석

•	Aerodynamics Characteristic Analysis of Multi-rotors using a Modified Free-wake Method, TRANSACTIONS OF THE JAPAN SOCIETY FOR 

AERONAUTICAL AND SPACE SCIENCES

•	Parametric Study for Hovering Performance of a Coaxial Rotor Unmanned Aerial Vehicle, JOURNAL OF AIRCRAFT

•	Quantitative Investigation into the Relationship between Ice Accretion Shape and Ambient Conditions, RANSACTIONS OF THE JAPAN 

SOCIETY FOR AERONAUTICAL AND SPACE SIENCES

•	The development of a GUI program for automated generating rotor blade airfoil performance table, JOURNAL OF MECHANICAL SCIENCE 

AND TECHNOLOGY

오 세 종 교수

tazo@pusan.ac.kr  
Tel. 051-510-2435

항공우주공학과

비행역학실험실

baenggi@pusan.ac.kr  
Tel. 051-510-2329

연구분야

우주/비행역학

우주비행체 재진입 유도제어

•통합 재진입 비행제어시스템 개발을 위한 진입/착륙 페이즈의 
유도제어

 –재진입은 우주비행체가 대기권 밖에서 임무를 완수하고 지상으로 무사

히 착륙할 때까지의 과정을 의미

 –재돌입 단계, TAEM 단계, 진입/착륙 단계의 총 3가지 단계로 나누어짐

 –기하학적 방법을 이용하여 진입/착륙 단계에서의 기준궤적을 생성

•영상센서를 이용한 편대비행

 –무인항공기의 운용에 있어 통신 두절은 무인기의 생존율에 치명적임

 –무인항공기의 편대비행은 임무의 난이도가 상승함에 따라 필수 불가

결임

 –영상센서만을 이용하여 통신두절 상태에서도 편대비행을 가능하게 함

•한국형 달 착륙선을 위한 하강 & 상승 페이즈 경로 생성 및 유도 
제어 연구

 –한국형 발사체 KSLV-2를 사용해 2023년 달궤도선, 2025는 달착륙

선을 발사할 계획이며, 현재 선행연구 중

 –미션 설계 후 연구 모델을 선정하여 단계별 비행특성 분석

 –최적 경로 생성 후 고도 제어시스템을 위한 유도제어 연구

•	The development of UAV System with Waypoint Tracking and Vision based Reconnaissance, IJCAS, Vol.8, No.5,  pp.1091-1099, 2010

•	PID 제어기를 이용한 달착륙선의 powered descent phase 유도제어, 한국항공우주학회지, 제39권, 제5호, pp.408-415, 2011

•	IR Vision-based LOS Tracking using Non-uniform Illumination Compensation, International Journal of Precision Engineering and 

Manufacturing-Green Technology, pp.1355-1360, 2013.08
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•	1020070078684 무인 항공기용 추적 안테나 시스템 및 그의 제어 방법: 10-0926331

•	1020080040503 무인 비행기 조종 시스템 및 그 방법: 10-0999556-00-00
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