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서론1.

비례 솔레노이드 밸브는 입력 전류의 크기에

비례해 개도량을 조절할 수 있으나 개루프의 한계

로 히스테리시스와 비선형성을 야기하게 된다 최.
근 발표된 연구에서는 비례 솔레노이드 밸브 유압

계의 경우에도 피드백 제어를 통해 적절한 주파수

대역폭 향상이 가능하고 기법을 통해LQG/LTR
제어계의 응답속도를 높일 수 있음을 보여주고

있다(1) 한편 제어기가 안정도 및 강인성. LQG/LTR
문제를 반영하지만 시스템의 파라미터가 변하는

경우에도 원하는 일정한 응답을 얻는 데는 선형

제어 기법으로는 한계가 있다 본 연구에서는 이러.
한 한계를 극복하기 위하여 시스템의 파라미터

변동에 대해서도 자동적으로 제어기 파라미터를

조정하는 적응제어 기법을 유압 위치 시스템에

적용한다 먼저 적응제어 기법 중 가장 일반적인.
모델인 기준형 적응제어 를 시스템에 적용(MRAC)
하되 기준 모델 은 적분기가 포함(reference model)
된 제어계를 이용한다 이는LQG/LTR . LQG/LTR
기법이 주파수 대역에서 제어계의 성능을 체계적

으로 설정할 수 있는 장점이 있기 때문이다 또한.
본 연구에서는 시스템에 잡음이나 모델화 되지

않은 동특성으로 인한 제어 시스템의 불안정의

문제를 해결하기 위해 강건성을 고려한 적응제어

기를 유압 위치 시스템에 적용한다.
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Fig. 1 The Structure of MRAC scheme.
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Fig. 2 Experimental equipment.

본연구를위해구성된시스템은 와 같으며Fig. 2
비례 제어 밸브의 동적거동을 비례요소로 이상화

시켜 식 과 같이 시스템을 모델링 하였다(6) .
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여기서 =0.74(m/s)/volt, = 59rad/sec, =1.0
이다.
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(a) Response of reference model and plant
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(b) Control input
Fig. 3 Simulation response of the MRAC without

considering robustness.

은 의 정현파를 제어계에 인가했을Fig. 3 0.25Hz
때 모사결과이다 제어계가 기준모델을 잘 추종하.
고 있음을 알 수 있다.
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(b) Control input
Fig. 4 Experimental response of the MRAC without

considering robustness.
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(b) Control input
Fig. 5 Experimental response of theMRAC considering

robustness.
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