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기계공학부

차량 동역학 및 에너지 제어 연구실

sunahn@pusan.ac.kr  
Tel. 051-510-2979

연구분야

차량 동역학 및 샤시 제어

자율 주행 차량 제어

하이브리드자동차 동력 제어

전기자동차 열관리 제어

수상

우수논문상, AVEC, 2010

우수강의교수상, 한국공학교육학회, 2016

•사회 친화형 자율주행 알고리즘 개발

 –인간 운전자와 소통 가능한 자율주행 알고리즘 개발

 –데이터 기반 Interaction Model 개발

 –운전자 적응형 자율주행 알고리즘

•RL 기반 전기자동차 최적 냉난방 제어

 –인공지능 기반 제어 알고리즘개발

 –전기 자동차 냉난방 제어

 –에너지 사용 최소화

•  Degradation-Conscious Equivalent Consumption Minimization Strategy for a Fuel Cell Hybrid System, Energies, vol. 14, no. 13, p. 3810, 2021. 

•  Model Predictive Control with Stochastically Approximated Cost-To-Go for Battery Cooling System of Electric Vehicles, IEEE Transactions on 

Vehicular Technology, vol. 70,  no. 5, pp. 4312-4323, 2021. 

•  Landmark Attribute Analysis for a High-Precision Landmark-based Local Positioning System, IEEE Access, Vol. 9, pp. 18061-18071, 2021.

•  Real-Time Speed Trajectory Planning for Minimum Fuel Consumption of a Ground Vehicle, IEEE Transactions on Intelligent Transportation 

Systems, vol. 21,  no.6, pp. 2324-2338, 2020

•  Power Management Controller for a Hybrid Electric Vehicle With Predicted Future Acceleration, IEEE Transactions on Vehicular Technology, 

vol. 68,  no.11, pp. 10477-10488, 2019

• 한국자동차공학회 국문논문 편집위원(2016.1.~현재)

• 제어로봇시스템학회 영문논문 편집위원(2018.1.~현재)

• 대한기계학회 부산지회 이사(2016.1.~현재)

안 창 선 교수

• AER증대를 위한 RL기반 냉난방 최적제어 알고리즘 개발, 현대자동차, 2021.05~2022.04, 6천8백만원(인공지능, 전기자동차, 열관리)

•  Green Zone Drive 진입 전 사전제어 성능 향상을 위한 다목적 최적 제어 개발, 현대자동차, 2021.04~2022.03,6천8백만원(하이브리드자동차, 

MPC, 제어)

•  나선형 삼각 바퀴 기반 택배화물 라스트마일 계단 자율주행 배송 로봇 개발, 국토부, 2021.04~2022.12, 8천만원(배송로봇, 개단주행, 라스트

마일)

•  자율주행차와 유인운전차 혼재 환경에서 차량 간 암묵적 의도 조율에 대한 연구 및 자율주행차의 사회 친화형 제어 알고리즘 개발, 연구재단, 

2019.03~2022.02, 3억원(자율주행차, 상호작용, 제어)

기계공학부

응용 로봇 연구실

rokjin17@pusan.ac.kr  
Tel. 051-510-2984

연구분야

로봇 메커니즘 설계

로봇 메커니즘 기구학 및 동역학 모델링

로봇 제어 알고리즘 설계

수상

우수논문상, 대한의료로봇학회, 2020.

최우수논문상, 한국정밀공학회, 2020.

젊은 연구자상, 대한의료로봇학회, 2018.

•수술보조로봇 설계 및 제어

 –로봇 끝단의 힘/토크 센서를 이용하여 원격중심운동의 직접교시 제

어를 위한 제어 알고리즘

 –복강경 수술에 특화하여 양방향 텔레스코픽 구조를 지닌 엔드이펙터 

설계 및 무부하 제어 알고리즘

 –수술보조를 위해 

•텐던-쉬스 메커니즘의 히스테리리스 모델 및 보상

 –유연수술로봇을 위한 텐던-쉬스 메커니즘 구성 및 실험장치 개발

 –  Preisach 모델을 활용한 히스테리리스 모델 및 보상 알고리즘

 – RNN과 Preisach 모델을 활용하여 임의의 경로에 대한 히스테리시스 

모델

• Real-time UVMS torque distribution algorithm based on weighting matrix, PLoS ONE, 16(7): e0253771, 2021.

• Force-Free Control for Direct Teaching of a Surgical Assistant Robot End Effector with Wire-Driven Bidirectional Telescopic Mechanism, 

Sensors, 21(10):3498, 2021.

• Control Strategy for Direct Teaching of Non-Mechanical Remote Center Motion of Surgical Assistant Robot with Force/Torque Sensor, 

Applied Sciences, 11(9):4279, 2021.

• Empirical Modeling of 2-Degree-of-Freedom Azimuth Underwater Thruster Using a Signal Compression Method, Applied Sciences, 

11(8):3517, 2021.

• Kinematic Model and Real‐Time Path Generator for a Wire‐Driven Surgical Robot Arm with Articulated Joint Structure, Applied Sciences, 

9(19):4114, 2019.

• 깊은 신경망을 이용한 텐던-쉬스 메커니즘의 히스테리시스 모델링과 유연한 구조의 내시경 수술로봇의 제어, 한국연구재단, 

2021.03~2024.02., 3억원(텐던-쉬스 메커니즘, 히스테리시스 모델, 인공신경망) 

• 이중 사분면을 관찰 가능한 복강경지지 수술 보조 협동 로봇 개발, 대구경북첨단의료산업진흥재단, 2019.12~2021.12., 6천만원(수술보조로봇, 

내시경 카메라 홀더, 인간-로봇 상호작용)

• 선수미 곡블록의 용접 로봇 적용을 위한 시뮬레이터 개발, 대우조선해양㈜, 2021.03~2022.04., 7천만원(선박용접로봇, 경로최적화, 장애물 회

피 알고리즘)

• 한국로봇학회 부산울산경남지부회장

• 대한의료로봇학회 국제협력이사

• 한국정밀공학회 로봇제어자동화 부문이사

• ㈜이롭과 수술보조로봇 시스템 개발, 2019~

• 대우조선해양㈜과 선박 용접로봇 경로 최적화 알고리즘 개발, 2020~

• 디알비파텍㈜과 택배 물류 센터의 디팔레팅 로봇 그리퍼 개발, 2021

진 상 록 교수




