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요

주파수영역 및 시간영역에서 고전제어기법과 현대제어기법을 이용한 제어기 설계에 대해 학습함
Matlab/Simulink 도구를 활용하여 제어기 설계, 구현 및 시뮬레이션을 수행함
몇 가지 대표적인 제어시스템에 적용하여 제어기 성능을 검증함
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본 강의를 통해 주어진 시스템의 특성을 파악할 수 있는 능력과 컴퓨터 도구를 활용하여 주어진 과제를 해
결할 수 있는 능력을 배양할 수 있음
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핵심역량 학습목표
ICT 기술활용 Matlab과 Simulink를 활용하여 제어기를 설계하고 시뮬레이션을 통

해 성능을 확인할 수 있다.
시스템 사고 제어 시스템에 대한 일반적인 이해를 할 수 있다.
프로젝트 실행 강의 내용을 바탕으로 주어진 과제를 해결할 수 있다.
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이론 수업과 실습 수업이 모두 동영상 강의로 진행되고, 본인의 PC에 필요한 도구를 설치하여 개인별 실
습을 진행함

주차 수업내용 교재범위 및 과제물 비고
1 강의 소개, 시스템 모델링 Nise 2장 및 부록 B
2 근궤적(root locus) 개요 및 스케치 Nise 8장 및 부록 B
3 주파수 응답과 보드 다이어그램 Nise 10장 및 부록 C
4 근궤적을 이용한 제어기 설계 Nise 9장, Franklin 5장
5 주파수 응답을 이용한 제어기 설계 Nise 11장, Franklin 6장
6 상태 변수와 상태공간 표현식 Nise 12장, Franklin 7장
7 상태 추정기와 제어기-관측자 혼합 설계 Franklin 7장
8 중간고사 1주차~7주차 내용
9 적분 제어기와 강인 추종 제어기 설계 Franklin 7장
10 모델 추종 제어와 LQR 제어기 설계 Franklin 7장
11 역도립진자 모델과 제어기 설계 유인물
12 볼앤빔 모델과 제어기 설계 유인물



13 안테나추종시스템과 제어기 설계 Nise 2장 ~ 12장, 각 장별 부
록

14 자동차 순항 제어기 설계 유인물
15 기말고사 9주차 ~ 14주차 내용


