

















































































































































































































































































	표지
	목차
	초록
	1. 서론
	1.1. 연구배경 및 필요성
	1.2. 연구내용 및 목적

	2. 플랜트 모델 및 문제설정
	2.1. 서언
	2.2. 이상적인 플랜트 모델
	2.3. 선박 및 항공기 제어용 모델 예
	2.4. 문제 설정
	2.5. 결언

	3. 계측잡음이 존재하니 않을 경우의 제어기 설계
	3.1. 서언
	3.2. 자기 동조형 서보 제어기 1
	3.3. 자기 동조형 서보 제어기 2
	3.4. 시뮬레이션 및 결과
	3.5. 결언

	4. 계측잡음이 존재할 경우의 자기 동조형 서보 제어기 설계
	4.1. 서언
	4.2. 자기 동조형 서보 제어기 1
	4.3. 자기 동조형 서보 제어기 2
	4.4. 시뮬레이션 결과
	4.5. 결언

	5. 자기동조법에 의한 헬리콥터 트레이닝 시뮬레이션의 제어
	5.1. 서언
	5.2. 헬리콥터 트레이닝 시뮬레이터의 하드웨어구성
	5.3. 헬리콥터 트레이닝 시뮬레이터의 모델링
	5.4. 실험 및 결과
	5.5. 결언

	6. 결론
	참고문헌

