







































































































	표지
	목차
	초록
	1. 서론
	1.1 연구 배경
	1.2 연구 목적

	2. 수학적 모델링 및 실험에 의한 파라미터 동정
	2.1 수학적 모델링
	2.2 자유 횡동요 실험 및 강제 횡도요 실험에 의한 제어대상 선박의 미지 파라미터 동정
	2.3 플랩운동에 의한 파라미터 동정
	2.4 액추에이터부의 미지 파라미터 동정

	3. 제어기의 설계
	4. 시뮬레이션 및 실험
	4.1 시뮬레이션
	4.2 실험 준비
	4.3 실험결과

	5. 결론
	참고문헌

