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요 약

부유식 파력-해상풍력 복합발전 구조물은 그 내부에 독립적으로 상하운동을 하는 다수의 파력발전장치를 탑재하고 있

으므로 파랑중 다수의 강체가 연성되어 운동하는 특성이 있다. 본 연구에서는 부유식 파력-해상풍력 복합발전 구조물

과 탑재된 24개의 파력발전장치간의 유체동역학적 상호작용 및 Power take-off (PTO) 메커니즘을 고려하여 시간영역

에서의 다자유도 시스템의 운동 방정식을 구성하고, 수치적인 방법을 통하여 다자유도 시스템의 운동 응답을 해석 할

수 있는 프로그램을 개발하였다. 시간영역의 운동방정식에 사용되는 부가질량, 방사감쇠 및 파랑 강제력은 WAMIT을

이용하여 산출하였으며, 다자유도 부유체의 운동해석 코드는 HARP/CHARM3D를 기반으로 개발하였다. 본 연구를 통

해 개발한 다자유도 시간영역 해석 프로그램을 이용하여 부유식 파력-해상풍력 복합발전 구조물과 다수 파력발전장치

들의 상하동요 거동을 규칙파 및 불규칙파 해상환경 조건에서 파랑 주파수 별로 산출하고, 그 결과를 주파수 영역의 해

석 결과와 비교하여 검증하였다.

Abstract − Wind-wave hybrid power generation platform consists of multiple wave energy converters (WECs) which

can independently move in vertical direction. For this reason, the motions of the floating platform and multiple WECs

are hydrodynamically and mechanically coupled. In this study, multi-degree-of-freedom equations of motion of the

floating platform and 24 WECs in time domain were established considering their hydrodynamic interaction and

power take-off (PTO) mechanism and the numerical analysis tool was developed. Added mass, radiation damping

and wave exciting force were obtained from the commercial software WAMIT and coupled multi-DOF motion

analysis code was developed based on HARP/CHARM3D. The heave motion responses of the floating platform

and multiple WECs was assessed using developed code in regular and irregular wave environment and the responses

were compared with those obtained from the frequency-domain analysis. 

Keywords: Hybrid power generation platform(복합 발전 구조물), Multi-DOF(다자유도), Semi-submersible(반

잠수식), Coupled analysis(연성해석), Wave Energy Converter(파력발전장치)

1. 서 론

복합발전 구조물은 해양에서 얻을 수 있는 다양한 에너지원 중에

서 두 가지 이상을 복합적으로 결합하고 적절하게 설계된 제어시스

템을 이용하여 다양한 에너지원을 동시에 활용하는 에너지 플랫폼

이다. 이처럼 해양에서 얻을 수 있는 여러 에너지원을 복합적으로

활용하고자 하는 노력은 지난 수년간 유럽을 중심으로 다양하게 시

도되어 왔다. 덴마크의 Poseidon(Floating Power Plant A/S[2015]),

영국의 Wave Treader(Green Ocean Energy[2015]), 노르웨이의

W2-Power(Pelagic Power[2015])등이 대표적인 복합발전 형태의 해

양 구조물이다. 파 에너지를 이용하여 에너지를 추출하는 파력발전

장치(wave energy converter, WEC)를 해상 풍력 플랫폼에 부착하

여 함께 발전하게 되면 단위 면적 당 에너지 발생 효율이 증가하게
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되고, 구조물, 계류, 송전 케이블 등의 제작과 설치비용을 공유할 수

있어 발전 단가를 낮추는데 기여할 수 있다. 또한 경우에 따라서는

플랫폼에 부착된 WEC이 플랫폼 운동의 댐퍼로 작용하게 되어 안

정성 향상에도 기여하게 된다. 이러한 결과로 상부의 풍력발전은 더

욱 안정적으로 운용이 가능하며 복합발전 구조물 전체의 안정성이

향상된다(Karimirad[2014]). 국내에서도 ‘10MW급 파력-해상풍력

연계형 발전시스템 설계기술 개발’에 대한 연구과제가 2013년부터

해양수산부의 지원 하에 한국해양과학기술원 부설 선박해양플랜트

연구소(KRISO)에서 수행되고 있다(Kim et al.[2015]). 이 연구에서

개발된 복합발전 구조물은 설치 해역에 8개의 계류선으로 계류되어

있는 대형 구조물이다. 해양의 다양한 환경 조건 속에서 복합발전

구조물과 탑재된 WEC은 설계된 고유 운동 특성에 따라 운동을 하

게 되며, 특히 다수의 WEC은 전기 에너지 추출을 위해 플랫폼과

PTO(power take-off) 메커니즘으로 연결이 되어 있다. 따라서 다수

WEC과 플랫폼의 운동은 유체동역학적, 기계적인 상호작용을 통해

서로 영향을 받게 되며, 이러한 이유로 다수 WEC과 플랫폼의 운동

방정식은 독립적으로 표현할 수 없고 연성 방정식으로 표현하여야

한다. Liao et al.[2013]은 부유식 해상 풍력 발전시스템의 두 기둥

에 WEC이 설치된 복합발전 구조물을 2차원 모델로 단순화 시켜 시

스템의 연성에 대한 수학적 모델을 정립하였다. 또한 Taghipour and

Moan[2008]은 반잠수식 플랫폼에 21개의 WEC이 부착된 파력발전

장치를 이용하여 주파수 영역에서 다물체 동역학 및 유체동역학적

상호작용에 대해 연구 하였다. 특히 이 연구에서는 WEC에 의한

PTO 메커니즘에 의한 효과가 WEC의 운동 뿐 아니라 플랫폼의 거

동도 큰 영향을 미침을 보였다. 앞선 연구들을 바탕으로 Lee et al.

[2016a]은 KRISO에서 제안한 복합발전 구조물의 WEC에 의한 운동

변화에 대해 연구하였다. 이 연구에서는 플랫폼에 설치된 풍력발전

기의 운동은 고려하지 않고, 등가의 풍하중을 작용시켰으며, 이 후

Lee et al.[2016b]은 플랫폼의 다수 풍력발전기의 동역학까지 함께

고려하여 다수 WEC의 운동이 플랫폼 운동에 미치는 영향에 대해

연구하였다. 복합발전 플랫폼 내의 다수 WEC의 운동 변화에 대한

연구도 진행되었다(Lee et al.[2016c]). 이때 플랫폼은 해석에 포함하지

않았으며, 다수 WEC 간의 상호 간섭효과를 고려하여 회절 및 방사

문제를 풀어 WEC의 위치에 따른 수직운동 변화에 대해 연구하였다.

본 논문에서는 KRISO의 10MW급 부유식 파력-해상풍력 복합발

전 플랫폼을 대상으로 탑재된 24개의 WEC과 플랫폼을 개별적인

자유도를 가지는 다물체로 가정하고 유체동역학적, 기계적인 상호

작용을 고려한 연성 방정식을 구성하였다. 구성된 다자유도 연성 방

정식을 시간 영역에서 수치적인 방법으로 해석하는 프로그램을 개

발하였고, 그 유효성을 검증하기 위하여 상용 프로그램 WAMIT(Wave

Analysis at MIT)의 주파수 영역 응답과 비교 분석하였다. 

2. 운동 방정식 정립

2.1 부유식 파력-해상풍력 복합발전 구조물

본 연구에 이용된 구조물은 Fig. 1와 같이 KRISO에서 개발 중인

10 MW급 부유식 파력-해상풍력 복합발전 구조물로 사각 형상의 반

잠수식 플랫폼의 네 기둥에는 4기의 3MW급 풍력발전기가 설치되

어 있고, 각 면에는 6개의 WEC이 설치되어 도합 24개의 WEC이

탑재되게 된다. 설치 대상 해역은 제주도 서부의 차귀도 근방으로

수심은 80 m로 가정하였고, Fig. 2과 같이 8개의 계류선으로 플랫

폼의 표류를 제한하고 있다. 각각의 계류선에는 플랫폼의 위치 복원

성을 향상시키기 위하여 수중에서 11,000 kg 하중의 클럼프 웨이트

(clump weight)가 일정한 간격으로 6개씩 부착되어 있다. 플랫폼 및

계류선의 제원은 Table 1과 2에 각각 나타내었다. 본 연구에서 시간

Fig. 1. Conceptual design of 10 MW class hybrid power generation

platform.

Fig. 2. Mooring line arrangement.

Table 1. Specifications of platform

Item Unit Value

Platform displacement MT 26,848

Column span m 150

Draft m 15

Mooring load MT 353

Center of gravity above keel m 13.67

Roll radius of gyration about CG m 58.59

Pitch radius of gyration about CG m 58.65

Yaw radius of gyration about CG m 78.44
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영역 해석시에는 주파수 영역의 해석 결과와 비교를 위하여 계류선

의 동적 거동을 모두 제외하고 시뮬레이션을 수행하였으나, 추후 필

요에 따라 다양한 비선형 효과와 함께 계류선의 동적 거동 효과를

포함하여 시간 영역에서 시뮬레이션 수행이 가능하다. 

2.2 주파수 영역에서의 다자유도 연성 운동 방정식

플랫폼에 설치된 24개의 WEC은 독자적으로 상하운동을 하며 연

결된 선형발전기를 이용하여 전기를 생성한다. 기구적으로 WEC은

플랫폼 내에서 상하운동만 허용이 되어 있으므로 각각을 1개의 자

유도를 가지는 강체로 가정할 수 있고, 플랫폼은 6자유도를 가지는

강체로 가정할 수 있다. 따라서 부유식 파력-해상풍력 복합발전 구

조물을 도합 30자유도를 가지는 다자유도 시스템으로 가정하고 운

동방정식을 구성하였다. 플랫폼의 상하동요(heave)의 운동방정식은

아래와 같다.

 (1)

여기서 m33은 WEC을 제외한 플랫폼의 질량, a33은 상하동요 부가

질량(added mass)을 나타내며, b33과 bv,3은 각각 상하동요 모드의

방사감쇠 계수(radiation damping coefficient)와 점성감쇠 계수

(viscous damping coefficient)를 나타낸다. c3, fE,3은 각각 상하동요

모드의 정적 복원력 계수(hydrostatic coefficient) 및 파랑 강제력

(wave exciting force)을 의미한다. 점성감쇠 계수 bv,3는 KRISO에

서 수행한 자유 감쇠 실험(free decay test)을 통하여 추정하였고,

계류에 의한 선형 복원력 계수 cm,3은 부유체-계류 연성해석 시뮬레

이션을 이용한 정적 변위 시험(static offset test)의 결과로부터 추

정한 계수를 적용하였다. , , 은 각각 플랫폼의 상하동요 가

속도, 속도, 변위를 나타낸다. 플랫폼의 상하동요 운동방정식은 PTO

메커니즘으로 연결된 WEC의 상하동요와 연성이 되는데 a3n, b3n은

플랫폼과 k번째 WEC의 연성에 의해 발생되는 연성 부가질량

(coupled added mass)과 연성 방사감쇠 계수(coupled radiation

damping coefficient)를 나타낸다. (k = 1,2,...,24) 첨자 n은 각각의

WEC을 구분하기 위하여 사용되었으며 플랫폼의 6자유도 운동방

정식의 표현과 중복되지 않게 n=k+6의 관계를 가지도록 설정하였다.

v와 은 각각 k번째 WEC 위치에서의 플랫폼의 상하방향 속도 성

분과 k번째 WEC의 상하동요 속도를 나타낸다. k번째 WEC의 위

치를 Fig. 2에 나타난 플랫폼의 고정좌표계를 기준으로 (rxn, ryn)이

라고 하고, 플랫폼의 횡동요(roll) 속도를 , 종동요(pitch) 속도를

라고 하면 이 위치에서 플랫폼의 상하방향 속도 v는 상하동요,

횡동요, 종동요 속도 성분을 모두 조합하여 로 나

타낼 수 있다. bPTO는 PTO 메커니즘에 의해 발생되는 감쇠력을 나

타내는 PTO 감쇠계수이다. 본 연구에 사용된 bPTO 계수는 Cho and

Choi[2014]의 선행 연구로부터 산출된 최적 PTO 계수인 12,090

kg/s가 이용되었다.

또한 k번째 WEC의 상하동요 운동 방정식은 아래와 같이 나타낼

수 있다. 

 (2)

여기서 mnn, ann, bnn, bv,n은 각각 k번째 WEC의 질량과 상하동요 부

가 질량, 방사 감쇠 계수와 점성 감쇠 계수를 나타낸다. cn과 fE,n은

각각 k번째 WEC의 상하동요 정적 복원력 계수와 파랑 강제력을

의미하고 an3, bn3은 k번째 WEC과 플랫폼의 연성에 의해 발생되는

연성 부가질량과 연성 방사감쇠 계수를 나타낸다. 식 (1)에는 나타

나지 않았던 anl, bnl은 k번째 WEC과 이를 제외한 다른 WEC의 유

체동역학적 연성에 의해 발생되는 항으로 각각 연성 부가질량과 연

성 방사감쇠 계수를 나타낸다.

이와 같이 플랫폼의 상하동요 및 24개 WEC의 상하동요 연성 운

동 방정식은 식 (1) 및 (2)에서와 같이 25개의 연성 방정식 형태로

표현할 수 있다. 여기에 더하여 플랫폼의 횡동요, 종동요의 운동방

정식은 아래와 같이 나타낼 수 있다.

(3)

(4)

(5)

(6)

(7)

여기서 각각의 계수는 식 (1)과 식 (2)에서 설명된 의미와 같으며,

첨자의 숫자 1,2,4,5,6은 각각 플랫폼의 전후동요(surge), 좌우동요

(sway), 횡동요, 종동요, 선수동요(yaw) 운동 모드를 나타낸다. 식

m33 a33+( )x··3 a3n

n 7=

30

∑ x··n b33 bv 3,+( )x·3 b3nx·n
n 7=

30

∑+ + +

 bPTO

n 7=

30

∑+ v x·n–( ) c3 cm 3,+( )x3+ fE 3,=

x··3 x·3 x3

x·n

x·4

x·5

x·3 rynx·4 rxnx·5–+

an3x··3 mnn ann+( )x··n anl

l 7=

30

∑ x··l bn3x·3 bnn bv n,+( )x·n+ + + +

 bnl

l 7=

30

∑ x·l bPTO x·n v–( ) cnxn+ + + fE n,=

m11 a11+( )x··1 m15 a15+( )x··5 b11 bv 1,+( )x·1 b15x·5 c1 cm 1,+( )x1+ + + + =fE 1,

m22 a22+( )x··2 m24 a24+( )x··4 b22 bv 2,+( )x·2 b24x·4 c2 cm 2,+( )x2+ + + + =fE 2,

m44 a44+( )x··4 m42 a42+( )x··2 b44 bv 4,+( )x·4 b42x·2+ + +

+ rynbPTO v x·n–( )
n 7=

30

∑ c4 cm 4,+( )x4+ fE 4,=

m55 a55+( )x··5 m51 a51+( )x··2 b55 bv 5,+( )x·5 b51x·1+ + +

− rxnbPTO v x·n–( )
n 7=

30

∑ c5 cm 5,+( )x5+ fE 5,=

m66 a66+( )x··6 b66 bv 6,+( )x·6 c6 cm 6,+( )x6+ + =fE 6,

Table 2. Specifications of mooring system 

Item Unit Value

Number of mooring lines ea 8

Depth to anchors below SWL m 80

Depth to fairleads below SWL m 13

Mooring line dry mass density kg/m 432

Mooring line wet mass density kg/m 374

Mooring line extensional stiffness kN 1,845,000

Chain Mooring drag coefficient - 2.4

Unstretched mooring line length m 500

Clump mass in water kg 11,000

Number of clump per line ea 6
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(3)~(6)에서 표현된 것처럼 플랫폼의 횡동요와 종동요는 각각 좌우

동요, 전후동요와 연성되어 운동 방정식에 나타나게 된다. 또한 식

(3)~(7)에 나타난 질량 또는 관성 모멘트 성분(m11~m66)은 WEC과

플랫폼을 합한 구조물 전체에 대하여 계산된 물리량을 의미하며 이는

위의 5개 운동 모드에서는 플랫폼과 WEC이 단일체 형태로 함께

거동하는 것으로 가정하였기 때문이다. 식 (1)의 m33은 WEC의 질

량을 제외한 플랫폼만의 질량을 나타내는 값으로 식 (3)~(4)의 질

량 성분과는 차이가 있음을 확인할 수 있다. 

식 (1)~(7)로 표현된 30개 변수에 대한 연성 운동 방정식을 이용

하면 플랫폼 및 개별 WEC에 대한 진폭응답함수(Response Amplitude

Operator, RAO)를 산출할 수 있으며, 플랫폼의 거동을 포함하여 위

치에 따라 서로 다른 24개 WEC의 운동 특성을 파악할 수 있게 된

다. 본 연구에서는 포텐셜 이론을 근거로 한 3차원 회절/방사 프로

그램인 WAMIT을 이용하여 부가질량, 방사감쇠 계수, 연성 부가질

량, 연성 방사감쇠 계수를 산출하였으며, 특히 연성 부가질량 및 연

성 방사감쇠 계수는 플랫폼과 WEC의 상하동요 운동 모드에 대해

서만 WAMIT의 다물체 해석법을 이용하여 산출하였다. 

WAMIT을 이용한 다물체 해석을 위하여 Fig. 3과 같이 WEC과

플랫폼의 형상을 독립적으로 모델링 한 후 포텐셜 입력 파일(*.pot)에

플랫폼과 24개 WEC의 형상 및 위치를 차례대로 입력하여 계산을

수행하였다. Fig. 3(a)의 경우 원통형의 파력발전장치에 대한 격자

모델이며 108개의 격자로 구성되었고, Fig. 3(b)의 경우 플랫폼의 격

자 모델로 35,256개의 격자로 구성되어 있다. 두 형상 모두 평면상의

두 축에 대해 대칭이므로 이를 이용하여 계산에 소요되는 시간을 줄

일 수 있었다. 플랫폼의 네 모서리에 위치한 운동 저감용 감쇠판

(damping plate)은 두께가 없는 쌍극자 격자(dipole panel)로 모델링

하여 유체력 계산에 그 효과가 포함이 되도록 하였다. WAMIT에서

의 회절문제(diffraction problem)는 24개 WEC을 플랫폼과 함께 배

치하여 전체 구조물의 거동이 없는 상태로 파랑 강제력을 산출하였

고 방사문제(radiation problem)의 경우, 플랫폼 및 24개의 WEC을

순차적으로 하나씩 거동시키며 거동시킨 구조물에 작용하는 동유체

력 및 거동되지 않은 인접 구조물에 작용하는 동유체력(연성 부가

질량 및 연성 방사감쇠 계수)을 산출하였다. 

2.3 시간 영역에서의 다자유도 연성 운동 방정식

계류된 부유체의 거동을 해석할 때는 주파수 영역의 해석보다는

시간 영역의 해석이 적절하다. 그 이유는 계류선의 강성이 부유체의

변위에 따라 비선형적으로 변화하는 특성을 가지고 있으며, 부유체

에 작용하는 다양한 비선형 외력(점성항력, 2차 파랑 강제력 등)을

적용하여 해석 할 수 있기 때문이다. 시간 영역에서의 부유체 운동

방정식은 기본적으로 Cummins[1962] 방정식을 이용하였고, 수치해

석은 Kim et al.[1999]에 의해 개발된 HARP/CHARM3D 코드를 이

용하였다. 그러나 HARP/CHARM3D는 부유체의 6자유도 운동만을

계산하는 코드이므로 WEC의 24자유도를 포함한 다자유도 연성 해

석이 가능하도록 추가적으로 코드를 확장 개발하여 해석에 사용하

였다. 주파수 영역에서 구성된 자유도와 동일하게 시간 영역에서의

운동 모델도 30개의 자유도를 가지는 다자유도 시스템으로 가정하

였다. 뉴턴의 제2법칙을 적용한 시간 영역의 운동 방정식 형태는 다

음과 같다.

(8)

여기서 M은 질량과 무한 주파수 극한에서의 부가질량을 합한 물

리량이며, 30개의 행과 열로 구성된 행렬 형태이다. FE(t), FC(t, ),

FD(t, )는 각각 파랑 강제력, 방사 감쇠력, 비선형 점성 항력을 나

타내며, 방사 감쇠력 FC(t, )는 식 (9)와 같이 시간 영역에서 합성

적분의 형태로 표현된다.

FC(t, ) = (9)

이때 Bij는 리타데이션 함수(retardation function)이며 주파수 영역

에서의 방사감쇠 계수 bij(ω)를 식 (10)과 같이 푸리에 역변환 하여

얻는다. 

(10)

식 (8)에서 bPTO는 PTO 감쇠 계수를 나타내는 물리량이며, 주파수

영역에서의 형태와 유사하게 연성된 성분을 표현할 수 있는 30×30

의 행렬로 표현된다. c는 복원력을 나타내는 계수로 정적 복원력과

부유체 계류에 의한 계류 복원력을 모두 포함하는 30×30의 행렬이다.

식 (8)의 2계 미분방정식을 수치적으로 해석하기 위하여 2개의 1

계 미분방정식으로 변환하면 다음과 같다.

(11)

위의 연립 방정식을 시간 t(n)에서 t(n+1)까지 적분하면

 

   (12)

가 되며, 적분 항을 Adams-Moulton 법 = 을

적용하면

Mx·· t( ) FE t( ) FC t x·,( ) FD t x·,( ) bPTOx·– cx–+ +=

x·

x·

x·

x· Bij τ( )x·j t τ–( ) τd
0

∞

∫–

Bij t( )
2
π
--- bij ω( ) ω t( )cos

0

∞

∫ dω=

Mv· t( ) FE t( ) FC t x·,( ) FD t x·,( ) bPTOv– cx–+ +=

x· t( ) v t( )=

Mv
n 1+( )

Mv
n( )

FE t( ) FC t x·,( ) FD t x·,( )+ +( ) td
t
n( )

t
n 1+( )

∫+=

bPTOv td
t
n( )

t
n 1+( )

∫ cx td
t
n( )

t
n 1+( )

∫––

x
n 1+( )

x
n( )

v td
t
n( )

t
n 1+( )

∫+=

x td
t
n( )

t
n 1+( )

∫  
Δt

2
----- x

n( )
x

n 1+( )
+[ ]

Mv
n 1+( )

Mv
n( ) Δt

2
----- FE

n 1+( )
FE

n( )
+( ) FC t x·,( ) FD t x·,( )+( ) td

t
n( )

t
n 1+( )

∫+ +=
Fig. 3. Panel model of WEC and Platform.
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(13)

위 방정식에서 와 는 시간 t(n+1)에서

미지의 속도에 대한 함수이므로 시간 t(n)에서의 초기 예측값 v(n)을

이용하여 반복계산을 수행하여야만 값을 얻을 수 있다. 이러한 반

복계산을 회피하기 위하여 다음과 같은 Adams-Bashforth 법을 이

두 가지 비선형 항에 적용을 하면

(14)

(15)

식 (13)은 다음과 같이 정리 된다.

 

(16)

주어진 초기 조건으로부터 위의 방정식을 수치적으로 풀어 Δx를

구하면 매 시간 스텝별로 미지의 변위를 얻을 수 있게 된다. 

3. 해석 결과 및 고찰

시간영역에서의 다자유도 연성 운동 방정식을 적용하여 개발한

HARP/CHARM3D 수치 프로그램을 이용하여 플랫폼의 6자유도 거

동과 24개 WEC의 상하동요 거동을 시뮬레이션 하고, 상용 프로그

램 WAMIT의 주파수 영역 해석 결과와 비교하여 개발한 수치 프로

그램의 유효성을 검증하였다. 시간영역의 해석에는 일반적으로 비

선형 외력을 포함시켜 계산이 가능하지만, 본 연구에서는 개발된 해

석 프로그램을 주파수 영역의 상용코드 결과와 비교를 위하여 다양

한 비선형 외력의 영향은 모두 제거하고 선형의 다자유도 시스템으

로 구성하여 주파수 영역의 응답과 직접적인 비교가 가능하도록 하

였다.

주파수 영역에서의 플랫폼 6자유도 및 연성된 24개 WEC의 상하

동요 RAO는 상용 프로그램 WAMIT의 다물체 해석(multibody

analysis) 방법을 이용하여 산출하였다. 0.05 rad/s 부터 2.0 rad/s 까지

0.05 rad/s 간격으로 40개 주파수에 대하여 계산을 수행하였으며, 이

때 플랫폼과 24개 WEC 상호간의 연성 부가질량 및 연성 방사감쇠

계수를 이용하여 각각의 RAO를 계산하게 된다. 시간영역에서의

RAO는 선형화된 플랫폼-WEC 연성 모델에 진폭 1 m의 규칙파를

0.1 rad/s 부터 2.0 rad/s 까지 0.1 rad/s 간격의 주기에 대하여 반복

적으로 적용 시키고, 플랫폼 및 WEC의 운동이 초기 과도응답을 지

나 정상상태에 도달했을 때의 개별 운동 진폭을 계측하여 도시함으

로써 얻어내었다. 주파수 영역 및 시간 영역 해석 시 포함된 감쇠력

은 방사 포텐셜에 의한 방사 감쇠력와 함께 KRISO가 수행한 해양

공학수조에서의 자유감쇠 시험을 통해 산출한 선형의 점성 감쇠력

도 포함하고 있다. 플랫폼과 WEC 사이의 PTO 감쇠력은 본 연구에

는 포함시키지 않았으나 필요시 선형 감쇠의 형태로 계산에 포함시

켜 RAO를 산출할 수 있다. 

플랫폼에 탑재된 24개의 WEC은 위치에 따라 Fig. 4과 같이 번호

를 부여하였고, 일부 WEC의 운동 응답 비교 결과를 Fig. 6에 나타

내었다. Fig. 5(a)에 나타난 플랫폼 상하동요 응답의 경우 실선으로

표시된 WAMIT응답 RAO와 점으로 표시된 시간 영역에서의 규칙

파 응답이 상당히 잘 일치하는 것을 확인할 수 있다. 다만 0.2~0.3

rad/s 근방에서는 다소 일치하지 않는 경향을 보이는데, 이는 플랫폼

의 상하동요 고유 주파수(0.25 rad/s)가 이 위치에 존재하기 때문이

다. 공진점 근방에서는 감쇠력이 운동의 응답을 지배적으로 결정하

게 되며, 공진점 근방에서 다소 일치하지 않은 이유는 주파수 영역

과 시간 영역 계산에 적용된 감쇠력이 다소 차이를 보이기 때문이

라고 추정할 수 있다. 시간 영역에서의 방사 감쇠력은 식 (9)의 합

성적분을 통하여 계산되는데, 여기에 사용되는 식 (10)의 리타데이

션 함수를 수치적으로 계산할 때 다소 오차가 발생할 수 있다. 그 이

유는 수치적분에 사용되는 주파수의 함수인 방사 감쇠 계수 bij(ω)가

이와 같은 다물체 해석의 경우 변동이 매우 급격하게 발생하고 불

규칙적이기 때문이다. 또한 이렇게 계산된 리타데이션 함수를 식 (9)와

같이 합성적분을 수행할 때도 충분히 긴 시간에 대해 수행되어야 하

나 수치계산을 위해 적절한 시간까지 잘라서 수행하게 되는데, 이에

따라 약간의 오차가 발생할 수 있다. 0.4 rad/s 이상의 주파수에 대

해서는 WAMIT의 결과와 개발된 시간영역 응답 시뮬레이션 결과

가 잘 일치하는 것을 확인할 수 있다. 플랫폼의 종동요 운동 응답의

비교도 Fig. 5(b)에 도시하였으며, 실선으로 표시된 주파수 영역의

응답과 점으로 표시된 시간 영역 응답이 서로 잘 일치하는 것을 확

인할 수 있었다.
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Fig. 4. Platform and multiple-WEC array configuration and incident

wave direction.
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플랫폼에 탑재된 24개 WEC 중 일부의 RAO는 Fig. 6와 같이 나

타낼 수 있다. 원통형 WEC의 고유 주파수는 1.2 rad/s 근방에 위치

하며, WEC의 위치에 따라 RAO 경향은 다소 차이가 있으나 공진

현상은 뚜렷하게 확인할 수 있다. 공진점 부근에서의 RAO는 다수

WEC의 상호작용의 영향으로 변화가 많으므로 시간 영역의 응답 해

석 시에는 주파수의 간격을 0.05 rad/s 로 더욱 세분화 하여 수행하

였다. 플랫폼 전면에 위치한 WEC #2의 경우, 주파수 및 시간 영역

의 RAO는 경향이 잘 일치하며, 특히 공진점 전후의 복잡한 RAO

변화도 잘 일치하는 것을 확인할 수 있다. 플랫폼의 측면 및 후면에

위치한 다른 WEC의 경우에도 주파수 영역의 해석 결과와 시간 영

Fig. 5. Platform Heave and Pitch RAO with regular waves.

Fig. 6. Heave RAO of multiple WECs with regular waves.
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역의 해석 결과가 상당히 잘 일치하는 것을 확인할 수 있으며, 공진

점 부근에서 관찰되는 오차는 역시 앞에서와 마찬가지로 수치계산

시 발생하는 오차가 주된 원인인 것으로 사료된다.

시간 영역에서의 불규칙파에 대한 해석도 수행하여 그 결과를 주

파수 영역의 응답과 비교하였다. 파랑 조건으로 유의파고(Hs) 3 m, 최대

주기(Tp) 6.67초, peak-enhancement factor 1.0을 적용한 JONSWAP

(Joint North Sea Wave Project) 스펙트럼을 이용하여 불규칙 입사

파를 생성하였다. 또한 주파수 영역의 응답과의 직접적인 비교를 위

Fig. 7. Heave time history and RAO of multiple WECs with irregular waves.
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하여 선형 파랑 강제력만을 적용하였고 2차의 파랑 강제력 및 바람,

조류의 영향은 고려하지 않았다. 초기 과도 응답을 감소시키기 위하

여 400초 까지는 점진적으로 외력을 증가시켰으며 3,600초(1시간)

동안 주어진 환경 조건에서 해석을 수행하였다. 주파수 영역에서

WAMIT을 통해 산출한 RAO와의 비교를 위하여 식 (17)과 같이 시

간 영역에서의 불규칙 운동 응답 스펙트럼을 파랑 스펙트럼으로 나

누고 제곱근을 취하여 주파수 별로 RAO를 산출하였다. 이때 Sx는

부유체의 운동 스펙트럼이며 Swave는 주어진 해역의 파랑 스펙트럼

이다. 식 (17)에서 파랑 스펙트럼 Swave는 분모에 위치하게 되므로

RAO가 유의미한 값을 갖게 하기 위하여 파랑 에너지가 존재하는

주파수 대역만을 취하여 RAO를 계산하였다. 

(17)

Fig. 7에 불규칙 파랑 중 일부 WEC의 운동 응답 시계열 및 식

(17)을 적용하여 산출한 RAO를 도시하였다. 이때 WEC의 운동 변

위를 제한하는 기구적인 제약 조건 등은 고려하지 않았다. 해석 결

과, 주파수 영역에서 WAMIT을 이용하여 산출한 RAO와 불규칙 파

랑 중 운동 RAO는 대체로 잘 일치 하였으며, 규칙파 시험과 유사

하게 공진점 근방에서는 다소 차이가 있음을 확인할 수 있었다. 공

진점 근방에서 RAO가 다소 차이나는 이유는 앞서 규칙파 시뮬레

이션에서 언급한 바와 동일한 이유로 판단할 수 있다.

지금까지는 시간 영역에서의 다자유도 해석 결과를 주파수 영역의

응답과 비교하기 위하여 비선형 외력의 영향을 모두 제거하였으나

실제 시간 영역에서의 다자유도 해석 시에는 플랫폼 및 WEC에 작

용하는 비선형 감쇠력 등을 적용하여 더욱 근사적인 응답을 얻을 수

있게 된다. 시간 영역에서의 다수 WEC의 유체역학적 상호작용을

고려한 개별 운동 응답을 얻게 되면, 이를 바탕으로 WEC 배치에

따른 전체 시스템의 발전 효율 등을 효과적으로 시뮬레이션 가능하

며, 설계 단계에서 검증이 가능하게 된다. 

4. 결 론

본 연구에서는 부유식 파력-해상풍력 복합발전 구조물에 부착된

다수의 파력발전장치의 거동을 유체역학적인 상호작용을 고려하여

시간 영역에서 해석하기 위하여 운동 방정식을 수립하였고 다자유

도 연성해석 수치 프로그램을 개발하여 그 유효성을 검증하였다. 시

간영역에서의 다자유도 연성해석 프로그램은 부유체의 6자유도 거

동만을 시간영역에서 해석하는 HARP/CHARM3D 프로그램을 확

장하여 개발하였고, 시간 영역 해석에 사용되는 다수 부유체 (플랫

폼 및 다수 WEC)의 유체 동역학 계수는 상용 프로그램 WAMIT의

다물체 해석을 통하여 얻었다. 개발된 다자유도 연성해석 프로그램

의 유효성은 규칙파 및 불규칙파 시뮬레이션을 통하여 얻은 플랫폼

및 개별 WEC의 RAO를 WAMIT에서 얻은 RAO와 비교하여 검증

하였다. 그 결과 플랫폼 및 WEC의 시간 영역 거동 특성이 주파수

영역에서 얻은 RAO와 잘 일치하는 것을 확인하였다. 다만 공진점

근방에서는 주파수 영역의 RAO 와 시간 영역의 RAO가 다소 불일

치하였는데, 이는 다물체 해석 시 주로 나타나는 복잡한 상호 유체

력 계수로 인한 수치적인 오차로 사료된다. 

본 연구에서는 개발된 시간 영역 다자유도 연성해석 프로그램의

유효성 검증을 위하여 계류선의 거동 및 비선형 항력 효과등을 모

두 제거한 선형 시스템을 기반으로 주파수 영역의 상용 프로그램 결

과와의 비교 검증을 수행하였고, 추후 비선형 계류 강성, 비선형 항

력, 계류선에 작용하는 모리슨 힘(Morison et al.[1950]) 등과 같은

다양한 비선형 효과를 시간 영역 해석에 포함하면 주파수 영역 해

석으로는 얻을 수 없는 정밀한 수준의 플랫폼-파력발전장치의 연성

거동의 해석이 가능 할 것이다. 
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