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연구실 소개

Lab Mission

Cultivating Professional Engineer of Warm and Enterprising 

연구키워드

Smart AI
Automatic Control

Human-Machine Interaction Robotics

Mobility
Dynamics
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PHM

Lab Vision

Leading the Future Society through Creative and Innovative Research !
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연구책임자



연구실 소개
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연구원 현황

1. 대학원 박사과정: 3명
2. 대학원 석사과정: 3명
3. 학부 연구생: 12명 (4학년 7명, 3학년 4명, 2학년 1명)

졸업생 현황

1. 대학원 석사: 10명
- 삼성전자, 대동, 오스템, DN솔루션즈, LS e-Mobility
- 박사과정 진학, ETRI

2. 학부 연구생: 22명
- 광주과학기술원, 울산과학기술원 박사과정
- 삼성전자, 삼성 SDI, ASML 등
- 현대자동차, GM, 평화발레오, 한국자동차연구원 등



연구실 프로젝트
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정부 지원 과제

1. 한국연구재단 중견연구자 과제
- 비정형 작업 적용을 위한 강화학습 기반 로봇의 물체 조작 기술

2. 정보통신기획평가원 디지털포용 사업
- 생활 자립을 위한 고령자 활동 동작 증강 기술 개발

3. 정보통신기획평가원 Grand ICT센터 사업 참여
- 민군 ICT 지능형 융합, 시스템 신뢰성/안전성 ICT 융합

4. 한국연구재단 4단계 BK21 사업 참여
- 국방 항공 소재/부품/장비 지역인재 양성 사업단

5. 스마트팩토리 글로벌인재양성 사업 참여
- 미국 Georgia Institute of Technology 등 6개월 해외 연수



주요 연구 분야
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Smart AI 기반 사람-로봇 상호작용

1. 강화학습 기반 로봇 제어

2. 직관적인 동작인식 기반 로봇 제어

3. 실감 구현 햅틱 시스템 설계 및 제어

4. 외골격 로봇 및 웨어러블 슈트

Smart AI 기반 스마트 팩토리

1. AI 기반 구조물 결함 탐지

2. AI 기반 제품 결함 탐지

3. AI 기반 기계 고장 진단 및 수명 예측



주요 연구 분야
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Smart AI 기반 모빌리티

1. 자율주행 자동차/로봇/드론

2. In-Wheel Motor 시스템 제어

3. 자동차 서스펜션 설계 및 제어

4. 차세대 이동 메커니즘

Smart 재료 시스템

1. MR 유체를 이용한 제어 시스템

2. 형상기업합금을 이용한 제어 시스템

3. 기계발광 재료를 이용한 비접촉 센서



Smart AI 기반 로봇 제어

강화학습/역강화학습기반로봇제어

8

동작인식기반 로봇동작제어및 반복작업



Smart AI 기반 로봇 제어

햅틱시스템설계및 제어
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Smart AI 기반 고장 진단 / 결함 탐지

이미지기반제품결함탐지 (Grad-CAM)
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1

1

Smart AI 기반 고장 진단 / 결함 탐지

딥러닝기반전동기고장진단 (심층심경망 및전이학습)



Smart AI 기반 고장 진단 / 결함 탐지

딥러닝기반복합재구조물결함(층간분리) 탐지
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Smart AI 기반 모빌리티

강화학습(DDPG) 기반 1/4 차량 진동제어
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Smart AI 기반 모빌리티

LiDar 기반자율주행 카메라기반자율주행
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Smart AI 기반 모빌리티

In-Wheel-Motor Suspension System
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New Driving Mechanism

ROS 기반다중 로봇군집제어



Thank you for your attention !

금오공과대학교 기계시스템공학부

교수손 정 우
jwsohn@kumoh.ac.kr

https://kit.kumoh.ac.kr/~SSC/

054-478-7378

https://kit.kumoh.ac.kr/~SSC/

