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초기에 도립진자 시스템의 안정화 제어는 제어기의  구조가 단순하고, 조정변수 적어 익숙한 제어기라는 장점을 갖

는 PD, PID 등의 고전적인 방법이 주로 사용되었다. 그러나 초기 동조(Tuning)가 잘 되었더라도, 부하나 제어대상

의 파라미터 변동이 크면 제어기의 이득을 재조정해야 할 필요가 있어 최근에는 현대제어 이론과 지능제어 기법을 이

용한 방법이 주로 제안되어 왔다[1-2].

특히, 최근 비선형 제어에 종종 사용되는 퍼지제어기는 인간의 언어적 정보를 사용하므로 조작자의 경험에 기초하

여 제어규칙을 작성할 수 있는 장점이 있다. 이를 위해 퍼지제어기는 일반적으로 특정한 상태변수와 이의 변화율을 

입력변수로 사용한다. 그런데 주어진 시스템의 상태 변수가 많으면 퍼지 규칙은 급격하게 증가되어 퍼지 제어기 설계

가 까다롭게 된다.

본 논문에서 다루는 도립진자 시스템은 잘 알려진 대로 4개의 상태변수를 갖는다. 만약, 이 4개의 상태 변수 모두

를 사용하여 하나의 퍼지제어기를 설계하면 퍼지규칙의 수는 256개가 되어 퍼지제어기의 적용이 사실상 불가능하게 

된다. 이러한 이유로 대부분의 연구에서 도립진자의 각도와 각속도만을 퍼지제어기의 입력변수로 사용하거나, 

Sugeno 형식의 퍼지제어기를 설계하기도 하는데 정밀한 규칙이 도출되지 못하면 대차와 진자가 계속 헌팅을 일으키

기도 한다. 또는, 대차위치와 진자의 각도에 대해서 각각 퍼지제어기를 설계하고, 이 두개의 퍼지제어기를 결합하는 

방법도 있지만 이는 퍼지제어기를 두개 사용해야 한다는 번거로움이 있다[3]. 

따라서 본 논문에서는 이러한 문제점을 해결하기 위해 그림 1과 같이 도립진자 시스템의 4개의 상태변수를 적절히 

결합하여 새로운 2개의 신호로 재구성하고, 이를 퍼지 입력 변수로 사용하는 기법을 제안한다. 

도립진자 시스템의 초기치를 [0.1  0  0  0]T으로 했을 때의 시뮬레이션 결과는 그림 2와 같다.
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Figure 1 : Structure of proposed control scheme                       Figure 2 : Simulation result
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