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반작용 휠을 활용한 3 차원 역진자의 자세 제어 
 

Pose Control of Three-dimensional Inverted Pendulum Using Reaction 

Wheel 

박 영 훈 , 이 인 우 , 이 수 영*  

(Young-Hoon Park1, In-Woo Lee1, and Soo-Yeong Yi1,*) 
1Department of Electronical and Information Engineering, Seoul National University of Science and Technology 

Abstract: This study presents a three-dimensional inverted pendulum system using three symmetrically arranged vertical reaction 

wheels for balance control and an additional horizontal reaction wheel for direction control. The dynamics of the inverted pendulum 

system is modeled using the Euler–Lagrange equation, and the model is linearized for controller design. To verify the control 

performance of the system, a linear quadratic regulator controller is designed for the balance control and a proportional and derivative 

controller for the direction control. The performance of the proposed control system is verified through simulations. Based on the 

simulation results, an actual inverted pendulum is constructed, and the control for the system is experimentally validated. 
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I. 서론 

 

개인용 모빌리티, 다족 보행 로봇, 인공위성 등의 분야에서 

장치의 균형 유지, 또는 자세 제어를 위해 반작용 휠을 사용하고 

있으며 이에 대한 연구가 활발히 진행되고 있다[1]. 예를 들어, 

반작용 휠을 인공위성에 적용하여 인공위성의 자세를 제어 

하는 방법이 연구되었으며[2-4] 보행 로봇과 관련하여 로봇의 

균형 능력을 향상시키기 위해 반작용 휠을 사용하였다[5]. 

역진자 시스템은 비선형적이고 높은 제어 정밀도를 요구하여 

제어 이론의 성능을 평가하는 데 유용하며, 이를 시각적으로 

명확하게 보여준다[6]. 지난 몇 십 년 동안 비선형 시스템의 

제어를 위한 여러 제어 기술이 연구되었으며, 역진자, Acrobot 

및 회전 진자와 같은 시스템의 제어를 위한 연구도 진행되고 

있다[7,8]. 이러한 역진자 시스템은 제어 알고리즘의 성능을 

시험하고, 새로운 제어 기법을 개발하기 위한 테스트베드로 

활용되기도 한다. 역진자 시스템의 유형에는 크게 두 가지가 

있다. 첫 번째 유형으로는 카트형 역진자 모델로서 역진자 

하부에 위치한 이동형 카트를 적절히 조작하여 균형을 

유지하는 시스템이다[9]. 이와 관련해 다중 역진자 시스템에 

대한 연구도 진행되었으며, 이러한 시스템은 높은 차원의 

비선형성과 다중 자유도를 가지고 있어서 제어가 매우 

어렵다는 특징을 가지고 있다[10-11]. 두 번째는 반작용 휠을 

이용한 역진자 시스템으로서 역진자의 상단에 위치한 모멘텀 

휠을 회전시켜 발생하는 반작용력을 이용하여 역진자 시스템을 

제어하는 방법이다. 선행 연구에서는 최적의 기계적 설계를 

통해 1차원 역진자 시스템의 성능을 향상시키는 방법이 제시 

되었다[12]. 반작용 휠을 이용한 역진자 시스템은 반작용 

휠의 배치에 따라 제어할 수 있는 자유도가 달라지게 된다. 

이와 관련된 연구는 지면과 수평으로 배치된 두 개의 반작용 

휠을 사용하여 2차원 역진자 시스템을 제어한 연구가 있고 

[13], 큐브 형태의 반작용 휠 3개를 이용해 균형을 제어한 

연구가 있다[14-15]. 최근 연구에서는 역진자 플랫폼에 수직 

으로 대칭인 3개의 반작용 휠을 사용하여 2차원 균형 제어를 

수행한 연구가 있다[16].  

본 연구에서는 대칭으로 구성된 3개의 수직 반작용 휠에 

1개의 수평 반작용 휠을 추가함으로써 3차원의 운동 자유도를 

갖는 확장된 새로운 역진자 시스템을 제안하였다. 대칭으로 

구성된 역진자 시스템은, 중력에 의한 토크를 평형점에서 

자연스럽게 상쇄시킬 수 있기 때문에 기존의 연구보다 더욱 

안정적인 제어가 가능하다. 새로운 역진자 시스템의 동역학은 

라그랑주-오일러 방정식을 사용하여 모델링하였으며, 동역학 

모델을 선형화하여 제어기 설계에 적용하였다. 실제 제작한 

3차원 역진자 시스템의 제어 성능을 검증하기 위해 균형 제어를 

위한 LQR 제어기와 방향 제어를 위한 PD 제어기를 각각 

설계하여 시뮬레이션 환경에서 제어 가능성을 확인하였으며, 

실제 역진자를 제작하여 제어 성능을 실험적으로 입증하였다. 

 

II. 시스템 정의 
 
이 절에서는 본 논문에서 제안한 새로운 3차원 역진자 

플랫폼의 용어 정의를 다룬다. II.1절에서는 역진자 플랫폼 

에서 사용된 반작용 휠 좌표계에 대한 정의를 다루고, II.2  
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그림 1. 3차원 역진자 플랫폼과 기준 좌표계. 

Fig. 1. 3D inverted pendulum platform and reference coordinate 

system. 

 

절에서는 역진자 플랫폼의 기준 좌표계 정의와 그 변환에 

대해서 서술한다. 

1. 플랫폼 정의 

그림 1은 본 논문에서 제안한 3차원 역진자의 구조와 기준 

좌표계를 보여준다. 역진자 플랫폼에 수직으로 3개의 반작용 

휠을 120° 간격으로 배치하였다. 각각의 수직 반작용 휠을 

제어하는 모터의 명칭은 모터 A, B, C 라고 하며, 각각의 

모터에서 발생한 토크를 τA , τB , τC  로 나타낸다. 이들 3개의 

수직 반작용 휠은 역진자 플랫폼의 2차원 수직 균형 유지 

역할을 하며, 추가적으로 수평 방향 제어를 위해 역진자 

플랫폼에 1개의 수평 반작용 휠을 배치하였다. 수평 반작용 

휠을 제어하는 모터의 명칭은 모터 D이며, 모터 D에서 발생 

한 토크를 τD로 나타낸다. 

2. 운동 좌표계 

본 역진자 시스템의 운동은 역진자 상의 운동 좌표계와 

고정 기준 좌표계를 이용하여 기술할 수 있다. 제어 과정에서 

역진자 좌표계를 기준 좌표계로 변환하는 과정은 반작용 

휠이 만드는 토크의 벡터합을 구하고 센서 값을 제어과정에 

반영하기 위해 필수적이다. 그림 2에서 역진자 시스템 

좌표계는 (XP ,YP ,ZP )로, 그리고 기준 좌표계는 (XO ,YO ,ZO )로 

표기하였다. 이때, 역진자 시스템이 기준 좌표계와 완전히 

일치하는 지점을 역진자 시스템의 평형점이라고 한다. 또한 

그림에 표시된 반작용 휠 토크, ( τA , τB , τC , τD )의 방향을 

기준으로 모터 회전각, (θA, θB, θC, θD)를 정의하였다.  

 

 
(a)                            (b) 

그림 2. 역진자 플랫폼의 기준 좌표계.  

Fig. 2. Reference coordinates of the inverted pendulum platform. 

(a) The inverted pendulum coordinate system. 

(b) The reference coordinate system and the inverted pendulum 

coordinate system. 

각 반작용 휠 발생 토크, (τA ,τB ,τC ,τD )에 의해 역진자 

시스템에 작용하는 토크, ( τα , τβ , τγ )는 식 (1)과 식 (2)로 

나타낼 수 있다.  

 TPM = [

     1         −
1

2
     −

1

2
      0

0
√3

2
−

√3

2
0

0 0 0  1

] (1) 

 [

τα

τβ

τ𝛾

] = TPM [

τA

τB

τC

τD

] (2) 

여기에서 τα와 τβ는 각각 기준 좌표계의 XO축 기준 회전 

토크와 YO 축 기준 회전 토크를 나타내며, 이는 역진자 

플랫폼의 roll 각 α와 pitch 각 β에 대한 균형유지 제어입력이 

된다. 또한 τγ는 ZO축 기준 회전 토크를 의미하며 yaw 각, 

γ에 대한 방향제어 입력으로 작용한다. 

역진자 시스템이 기준 좌표계에서 ( α ,  β ,  γ ) 각 만큼 

회전했을 때, 역진자 시스템으로부터 기준 좌표계로의 

변환행렬 TOP는 식 (3) ~ 식 (6)으로 나타낼 수 있다. 이 

식에서 RX(α) , RY(β) , RZ(γ)는 각 축 기준의 회전 행렬을 

나타낸다. 

 TOP = RZ(γ)RY(β)RX(α) (3) 

 RX(α) = [
1 0 0
0 cos(α) − sin(α)

0 sin(α) cos(α)
] (4) 

 RY(β) = [
cos(β) 0 sin(β)

0 1 0
− sin(β) 0 cos(β)

] (5) 

 RZ(γ) = [
cos(γ) − sin(γ) 0

sin(γ) cos(γ) 0
0 0 1

] (6) 

최종적으로 역진자 시스템이 반작용 휠의 회전으로부터 

얻는 토크는 식 (7)에 의해 나타낼 수 있다[14]. 

 [τα  τβ  τγ]T = −IwTOPTPM[θÄ  θB̈  θC̈  θD̈]T (7) 

여기서 Iw는 반작용 휠의 관성모멘트를 의미한다. 

 

III. 시스템 모델링 
 
이 절에서는 본 역진자 시스템의 동역학 모델에 대해서 

기술한다. III.1절에서는 라그랑지 방법에 의한 동역학 방정식에 

관해 설명하고, III.2절에서는 동역학 방정식 선형화에 대해 

기술한다. 

1. 라그랑지 동역학 

제약 조건이 있는 최적화 문제를 풀기 위해 라그랑지 방법을 

사용하려면 역진자 시스템의 운동에너지와 위치에너지를 

일반화된 식으로 표현하는 것이 필요하다. 식 (8)의 TP는 

역진자 시스템 본체의 각운동 에너지를 의미한다. 이 식에서 

(Ix ,Iy ,Iz )는 역진자 시스템 좌표계의 (XP ,YP ,ZP ) 축을 따라 

갖는 관성모멘트다. 식 (9)의 TW는 시스템에 설치된 4개의 

반작용 휠의 운동에너지로서, 휠의 관성모멘트 Iw를 이용 

하여 설명된다. 역진자가 roll, pitch 방향으로 회전했을 때 
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역진자의 위치에너지, U는 식 (10)으로 나타낼 수 있다. 

 TP =
1

2
(Ixα̇

2 + Iyβ̇
2 + Izγ̇

2) (8) 

 TW =
1

2
Iw (θȦ

2
+ θḂ

2
+ θĊ

2
+ θḊ

2
) (9) 

 U = mgl cos(α) cos(β) (10) 

여기서 m은 역진자의 전체 질량, g는 중력가속도, 그리고 l 

은 역진자 무게 중심의 높이를 나타낸다. 

라그랑지안 L은 식 (8) ~ 식 (10)으로부터 식 (11)로 표현 

된다[16]. 

 L = TP + TW − U (11) 

오일러-라그랑주 방정식은 식 (12)와 같이 쓸 수 있다. 

 
∂

∂t
(

∂L

∂qi̇˙
) −

∂L

∂qi
= τi,    i = 1~7, (12) 

여기서, τ1 ,  τ2 ,  τ3 은 역진자 플랫폼의 운동에 의한 

토크,  τα ,  τβ ,  τγ이며,  τ4 ,  τ5 ,  τ6 ,  τ7은 반작용 휠에 의한 

토크  τA , τB , τC , τD 이다. 그리고 q1 ~ q7 은 각각, 

α, β, γ, θA, θB, θC, θD를 의미한다. 

각 모터의 각가속도는 식 (13) ~ 식 (16)으로 표현할 수 있다.  

 θ̈A   =  −
K2

Iw
θ̇A +

K1

Iw
VA (13) 

 θ̈B   =  −
K2

Iw
θ̇B +

K1

Iw
VB (14) 

 θ̈C   =  −
K2

Iw
θ̇C +

K1

Iw
VC (15) 

 θ̈D   =  −
K2

Iw
θ̇D +

K1

Iw
VD (16) 

여기서  K1 , K2는 각각 K1 =
KT

Rm
 , K2 =

KT  Ke

Rm
이며, 각 기호의 

정의는 다음과 같다: 

Rm: 전기자 저항, V: 입력전압, 

KT : 모터 토크 상수, Ke : 역기전력 상수, 

θ̇: 모터 각속도, θ̈: 모터 각가속도 

오일러 라그랑주 방정식 (12)에 식 (7)과 식 (13) ~ 식 (16)을 

대입하면, α̈, β̈, γ̈ 에 대한 식 (17) ~ 식 (19)를 얻을 수 있다. 

 α̈  =  
τ𝛼

Ix
+

𝑚𝑔𝑙

Ix
sin(𝛼) cos(𝛽) (17) 

 β̈  =  
τ𝛽

Iy
+

𝑚𝑔𝑙

Iy
sin(𝛽) cos(𝛼) (18) 

 γ̈  =  
τ𝛾

Iz
 (19) 

2. 선형화 

선형화는 모든 변수에 대한 비선형 함수의 기울기를 

결정하고 해당 지점에서 선형 표현으로 변환하는 과정이다. 

테일러 급수를 사용하여 식 (13) ~ 식 (19)를 평형점 부근 (x , 

u )에서 선형 근사화하는 과정은 식 (20), 식 (21)과 같이 

나타낼 수 있다.  

 
d(x+∆x)

𝑑𝑡
 = f(x + ∆x, u + ∆u) (20) 

 
d(x+∆x)

dt
≈ f(x, u) +

∂f

∂x
 |x,u(x − x) +

∂f

∂u
|x,u(u − u) (21) 

평형점은 그림 2 (b)에서 역진자 시스템의 좌표계가 기준 

좌표계와 일치하는 자세, 즉 역진자가 수직으로 선 자세로 

정의하며, 이때의 회전 각도는 α = 0,   β = 0,  γ = 0  에 해당 

된다. 선형 근사화를 통해 식 (22) ~ 식 (26)의 수직 균형 상태 방정 

식과 식 (27) ~ 식 (31)의 방향 관련 상태방정식을 얻을 수 있다.  

 Xḃ = A𝑏Xb + BbUb (22) 

 Xb = [α α̇ β β̇ θA θȦ θB θḂ θC θĊ]
T (23) 

 Ub = [VA VB VC]
T (24) 

 𝐴𝑏 =

[
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0 1 0 0 0 0 0 0 0 0
𝑚𝑔𝑙

𝐼𝑥
0 0 0 0

𝐾2

𝐼𝑥
0 −

𝐾2

2𝐼𝑥
0 −

𝐾2

2𝐼𝑥

0 0 0 1 0 0 0 0 0 0

0 0
𝑚𝑔𝑙

𝐼𝑦
0 0 0 0 −

√3𝐾2

2𝐼𝑦
0

√3𝐾2

2𝐼𝑦

0 0 0 0 0 1 0 0 0 0

0 0 0 0 0 −
𝐾2

𝐼𝑤
0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 1 0 0

0 0 0 0 0 0 0 −
𝐾2

𝐼𝑤
0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 1

0 0 0 0 0 0 0 0 0 −
𝐾2

𝐼𝑤 ]
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 (25) 

 Bb =

[
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0 0 0

−
𝐾1

𝐼𝑥

𝐾1

2𝐼𝑥

𝐾1

2𝐼𝑥

0 0 0

0 −
√3𝐾1

2𝐼𝑦

√3𝐾1

2𝐼𝑦

0 0 0
𝐾1

𝐼𝑤
0 0

0 0 0

0
𝐾1

𝐼𝑤
0

0 0 0

0 0
𝐾1

𝐼𝑤 ]
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 (26) 

 Xḋ = AdXd + BdUd (27) 

 Xd = [γ γ̇ θD θḊ]T (28) 

 Ud = V𝐷 (29) 

 Ad =

[
 
 
 
 
0 1 0 0

0 0 0 −
𝐾2

𝐼𝑧

0 0 0 1

0 0 0 −
𝐾2

𝐼𝑤]
 
 
 
 

 (30) 

 Bd = [0 −
𝐾1

𝐼𝑧
0

𝐾1

𝐼𝑤
] (31) 

 

IV. 실험 
 

본 절에서는 앞서 설명한 반작용 휠 3차원 역진자의 사전 

컴퓨터 시뮬레이션 및 실제 제작과 제어 실험 결과에 대해 

기술한다.  

1. 하드웨어 설계 사항 

본 3차원 역진자의 전체 무게와 높이는 각각 2142g과 

223mm이며, 외형은 그림 3과 같다. 역진자의 크기 사양을 

표 1에 정리하였다.
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 (a)                    (b) 

그림 3. 역진자 시스템 제작. 

Fig. 3. Implementation inverted pendulum system. 

(a) Side view. (b) Top view. 

 

표 1. 역진자 모델 설계 사양. 

Table 1. Design specifications of the inverted pendulum system. 

명칭 규격 [mm] 무게[g] 개수 

플랫폼 
지름: 159, 

 두께: 1.5 
150 1 

균형제어 휠 

(알루미늄)  

지름: 150, 

두께: 1.5 
94 3 

방향제어 휠 

(플라스틱) 

지름: 150, 

두께: 1.5 
44 1 

BLDC 

모터 

지름: 42,  

높이: 50 
195 4 

 

반작용 휠에 동력을 전달하기 위해 100CPR 분해능의 

엔코더가 내장된 출력 20W의 BLDC 모터 ID-XW549-5031를 

사용하였다. 기울어진 각도, roll과 pitch, 그리고 방향각, yaw를 

측정하기 위해 가속도-자이로 센서(MPU- 9250), 제어를 위한 

프로세서로서 Atmega2561을 사용하였다. 균형 제어 휠은 

시스템의 안정성을 유지하기 위해 충분한 관성 모멘트가 

필요하기 때문에 비중이 큰 알루미늄으로 제작되었으며, 방향 

제어 휠은 가벼운 플라스틱을 사용하여 민감하고 빠른 제어가 

가능하도록 제작하였다. 

2. 제어 시뮬레이션 

본 3차원 역진자 시스템의 제어 가능성을 사전 검증하기 

위해 제어 시뮬레이션을 수행하였다. 

먼저 역진자 모델의 수직 균형 상태 방정식 (22)~ 식 

(26)을 대상으로 균형제어를 위한 LQR 제어기를 설계한다. 

역진자의 모델변수는 제작된 역진자 실측을 통해 m =

2.1  ,g = 9.81  ,l = 0.122  ,Ix = 0.047292  ,Iy = 0.047311  ,Iw =

0.000321  , K1 = 0.0054 , K2 = 0.00021로 설정하고, 모터 

상수 K1, K2는 사전 실험을 통해 획득하였다. 

 𝐽 =  ∫ [𝑋𝑏
𝑇(𝑡)

∞

0
𝑄𝑋𝑏(𝑡) + 𝑈𝑏

𝑇(𝑡)𝑅𝑈𝑏(𝑡)]𝑑𝑡 (32) 

식 (32)의 비용 함수 J를 최적화하는 제어입력을 찾기 위해

수식을 전개하면, 제어입력 식 (33)과 Riccati 방정식 (34)를 얻

을 수 있다. 여기서 Q와 R은 각각 시스템 상태와 제어 입력

에 대한 가중치 행렬이며 식 (36)과 식 (37)로 정의된다.  

 Ub = −R−1𝐵𝑏
𝑇𝑃X𝑏 (33) 

 𝐴𝑏
𝑇𝑃 + 𝑃𝐴𝑏 − 𝑃𝐵𝑏𝑅

−1𝐵𝑏
𝑇𝑀 + 𝑄 = 0 (34) 

Riccati 방정식 (34)를 P에 대해 풀어 식 (33)에 대입하면, 

비용함수를 최적화하는 제어 입력을 구할 수 있다. LQR 제어 

입력은 식 (35)의 제어 이득 행렬 G로 구성된다[17]. 

Ub = −Gx𝑏 

역진자의 균형 유지를 우선으로 하기 위해 모델의 기준 축에 

더 높은 가중치를 부여하였고, 사전 시뮬레이션을 통해 Q와 

R을 식 (36)과 식 (37)과 같이 결정하였다. 이에 따라 매트랩 

LQR 함수를 통해 얻은 제어 이득 행렬 G는 식 (38)과 같다. 

Q = diagonal([1000 100 1000 100 1 1 1 1 1 1]) (36) 

 R = diagonal([1 1 1] (37) 

G =

[
−2330.0−319.7 0 0 −0.3−0.6 0.7 0.8 0.7 0.8
1165.0 159.8 −2018.2−276.9 0.7 0.8 −0.3−0.6 0.7 0.8
1165.0 159.8 2018.2 276.9 0.7 0.8 0.7 0.8 −0.3−0.6

]

  (38) 

본 3차원 역진자는 roll과 pitch의 2차원 균형유지 제어뿐만 

아니라 수평으로 설치된 반작용 휠에 의해 yaw 방향의 제어도 

가능하다는 특징이 있다. LQR 균형유지 제어와 동시에 모터 

D에 의해 구동되는 수평 반작용 휠을 이용하여 수평 방향 

추종 제어를 수행한다. 방향 제어는 현재의 yaw 각도와 목표 

yaw 각도와의 오차 식 (39)에 대해 식 (40)과 같이 PD 제어기를 

설계하였다. 여기서 PD 이득은 1초 이내의 정착 시간을 

가지며, 또한 오버 슈트가 발생하지 않는 값을 실험적으로 

찾아 내어 KP = 220, KD = 40으로 설정하였다. 

 𝑒 = 𝛾𝑑𝑒𝑠𝑖𝑟𝑒𝑑 − 𝛾𝑐𝑢𝑟𝑟𝑒𝑛𝑡 (39) 

 u =  KP e + KD
𝑑𝑒

𝑑𝑡
 (40) 

전체 제어 구조를 그림 4에 나타내었다. 그림에서 식 (13) ~ 

식 (19)는 구동모터 동력학과 역진자 동력학을 포함하는 

전체 시스템의 동력학을 의미한다. 

그림 5는 역진자의 균형 제어와 방향 제어 시뮬레이션 

결과를 나타낸 것이다. 2초 시각에 45° 각도에서 0.2Nm의 

외란을 가하였다. 정상상태에서 역진자의 roll 각과 pitch각이 

 

 

그림 4. 제어 블록선도. 

Fig. 4. Control block diagram.
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(a)  

 
(b)  

그림 5. 방향 제어와 균형 제어 시뮬레이션 결과. 

Fig. 5. Simulation result for balance control and direction control. 

(a) Balance control. (b) Direction control. 

 

0°로 수렴함으로써 균형 제어가 이루어지고 있음을 알 수 

있다(그림 5 (a)). 사전 시뮬레이션 결과, 균형유지 제어가 

가능한 roll 값의 범위는 –2.7°~2.7°이며 pitch 값의 범위는 –

2.65°~2.65° 임을 확인하였다. 또한 시각 4초에 크기 30°로 

인가된 계단 함수 형태의 방향 명령값을 입력해주었다. 그림 

5 (b)에서 입력된 방향 명령값에 1초 이내로 수렴함을 확인할 

수 있다. 

3. 실험 결과 

그림 6은 실제 제작한 역진자 시스템이다. 이에 대해 앞서 

설명한 균형 제어와 방향 제어를 결합하여 3차원 제어를 

수행하였다. 그림 7에 제어 실험 결과를 제시한다. 

그림 7에서 Roll 각과 pitch 각 값의 진폭은 최대 2.03°의 

진폭을 보인다. 이는 시뮬레이션 상에서 확인된 균형 제어 

가능 범위 내 있으며, 균형 제어가 성공적으로 수행됨을 알  

 

 

그림 6. 3차원 역진자 제어 실험. 

Fig. 6. Experiment of 3D inverted pendulum control. 

 
(a) 

 
(b)  

그림 7. 3차원 역진자 제어 실험 결과. 

Fig. 7. Experimental results of 3D inverted pendulum. 

(a) Roll and pitch angles. (b) Yaw angle. 

 

수 있다. 방향제어 실험을 위해 시뮬레이션에서와 동일한 

yaw 명령값을 입력한 경우, 오버슈트의 최대 진폭이 약 6.4° 

정도로 발생하였다. 시뮬레이션 결과와 약간 상이한 결과가 

나온 이유는 실제 실험에서의 센서 지연시간, 정지 마찰력이 

반영된 결과로 볼 수 있다. 결과적으로, 실제 역진자 모델의 

균형 제어와 방향 제어 실험에서도 제어 가능 범위에서 균형 

제어가 이루어졌으며, 원하는 각도로 방향 제어가 성공적으로 

수행됨을 확인할 수 있다. 실험결과 동영상을 [18]에 업로드 

하였다. 

 

V. 결론 
 
본 연구에서는 기존의 2차원 역진자 시스템을 확장하여, 

수직 균형유지 및 수평 방향 제어가 가능한 3차원 역진자 

시스템을 개발하였다.  3차원 제어를 수행하기 위해 기존의 

시스템에 반작용 휠을 추가로 설계하고, 이에 필요한 제어 

기를 구현하였다. LQR 제어를 통해 역진자 시스템의 균형 

제어를 수행하였고, PD 제어를 통해 방향제어를 수행하여 

3차원 제어를 실현하였다. 역진자 시스템의 3차원 제어를 

수행하기 위해 시뮬레이션 환경에서 제어 가능성을 검증 

하고 모터 출력, 센서 지연시간 등 3차원 역진자 플랫폼을 

실제 구현하기 위해 필요한 요구조건을 확인하였다. 그러한 

조건들을 만족하는 모터를 선정하고, CAD를 활용하여 하드 

웨어 부품을 설계하였으며, 제어 프로세서로는 Atmega2561을 

사용하였다.  

추후 본 연구내용을 확장하여 모바일 로봇과 연동, 주행 

중에도 역진자 시스템이 3차원 제어를 수행하도록 할 수 

있다. 모바일 로봇의 바퀴는 메카넘휠이나 옴니휠을 사용 

하여 여러 방향의 외란에도 강건하게 제어함을 보일 수 있을 
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것이다. 또 하드웨어의 구성을 달리하면 3개의 휠로 3차원 

제어를 수행할 수 있고, LQR 제어기 1개로 3차원 제어가 

가능하도록 설계할 수도 있다. 마지막으로 플랫폼의 막대의 

길이를 제어할 수 있도록 하여 높낮이 제약이 있는 곳이나, 

무게중심 조절이 필요한 곳에서 제어를 수행할 수 있을 것이다. 
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