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• 지도교수 : 박찬은 교수님

• 학부연구생 : 송상헌, 강민규, 김정우, 방재민, 이용호, 조현영

연구분야
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❏ Intelligent Control Application

  - 협동 로봇의 안정성 증가를 위한 제어 기법 연구 및 협업 사용자의 안전성 개선 연구

  - 협동 로봇의 원격 조종 환경 개선을 위한 시스템 안정성 연구 및 사용성 개선 연구

  - 협동 로봇의 고난이도 작업 수행을 위한 힘-토크 센서 기반 제어 알고리즘 연구

    

❏ Intelligent Control Theory

  - 최적화 기법을 활용하여 시스템의 상태(Stability)를 분석하고, 이를 기반으로 시스템을 원하는 상태로 만들

거나 시스템의 원하는 정보를 추정할 수 있는 제어기/필터의 설계

  - 확률적 시스템, 구조 제약 시스템, 시간 지연 시스템, 다개체 시스템 등 다양한 환경의 시스템 모델링 및 

모델 기반 제어 연구

  - 외란, 모델 불확실성, 센서 오차 등 정보 불확실성에 대처 가능한 강인 제어 시스템의 성능 개선 연구

  - 지능형 제어 시스템의 안정성 분석 및 안정화 연구를 통해 제어 이론-응용 분야의 연결

     



❏ Safety Control

- 로봇 구동 범위의 제약조건을 선정하여 로봇 및 사용자의 안전성 향상을 목표로 하는 연구 수행

  - Kinematics singularity, excessive joint velocity/acceleration, task-space barrier 등의 위험 상황을 

회피하여 작업 수행

  - Control barrier function을 활용한 로봇 구동 안전 필터 설계 및 Quadratic programming 기반 제어기 

설계를 통한 실시간 안전 제어 모듈 연구

  - Control barrier function과 Lyapunov stabilty를 결합한 로봇 시스템의 안전-안정성의 이론적 증명 및 

협동 로봇의 응용을 통한 실험적 검증

      

주요�수행과제�및� 최근� 5년간�연구�논문
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❏ 주요 수행과제

  ▪ 협동 로봇을 위한 범용 상태 공간 모델의 강인 제어 이론 연구 (한국연구재단, ~2026.02)

  ▪ 로봇의 다중 안전모드 전환 및 제어 기술 개발 (한국전자통신연구원, 2023.05~2023.11)

  ▪ 로봇의 적응형 모드 전환 및 위치/힘 동시 제어 기술 개발 (한국전자통신연구원, 2022.09~2022.11)
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