
Theories and Applications of Chem. Eng., 2005, Vol. 11, No. 1 198

화학공학의 이론과 응용 제11권 제1호 2005년

반복 학습 제어를 이용한 액체 로켓의 속도 제어  
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일반적인 이원 액체 추진제 로켓에 대한 모사 결과, 동특성이 매우 느리고 비선형성이 강한 문제점을 

발견하였다. 기존의 접근 방법에서는 비선형 시스템을 운전점 근처에서 부분적으로 선형화하여 선형 

제어기를 설계하였기 때문에 비선형성이 상대적으로 큰 액체 로켓 엔진 시스템의 선형 모델에 근거

한 선형 제어방법은 매우 저조한 성능을 보인다. 이에 대한 해결 방안으로 전역 선형화 제어 방법을 

적용하였다. 그러나 전역 선형화 제어를 하게 되면 로켓의 발사 초기에 시스템이 다소 불안정한 경향

을 보임에 따라 반복 학습 제어를 통해 로켓 시스템의 최종 제어변수인 로켓의 속도를 제어하고자 한

다. 로켓의 속도 제어 문제는 주어진 속도의 출력 궤적을 가지고 있으므로 액체 로켓 엔진 시스템의 

입력변수인 액체 산소 유량을 조절하는 추적 제어 문제가 된다. 반복 학습 알고리즘에서는 시스템 인

식 기법을 이용한 모델을 이용하여 로켓의 속도 궤적을 따르는 액체 산소의 입력 기준 궤적을 점진적

으로 구해낼 수 있게 된다. 마지막으로 학습제어기의 추적성능과 전역 선형화 제어 성능을 비교 검증

하였다.  




