
1. 서  론

최근 다중 에이전트 시스템에 대한 관심이 증가되고 

있다. 그것은 단일 에이전트가 수행할 수 없는 센싱이나 

구동을 수행할 수 있으며 미지의 환경에 대한 유연성, 

적응성, 강인성이 크기 때문이다. 다중 에이전트의 주된 

응용분야는 공중, 수중, 지상의 자율 주행체, 통신 네트

워크, 그리고 센서 네트워크이다. 다중 에이전트 시스템

은 분포 네트워크 제어시스템에 대한 그래프 이론[1]을 

이용하여 제어하며 크게 일치제어(consensus control), 

대형제어(formation control), 봉쇄제어(containment control) 

로 분류된다. 일치제어는 모든 에이전트들이 같은 정보 

상태가 되도록 만드는 것이며 대형제어는 각 에이전트

들이 특정한 기하학적인 대형 패턴을 만들어 유지하는 

것을 의미하고 봉쇄제어는 선도 에이전트들이 형성하는 

이동 구역 내에 추종 에이전트들이 항상 머물도록 강제

로 유도하는 것을 의미한다. 분포(distributed) 에이전트 

시스템에서 대부분 선도(leader)에이전트 및 추종(follower) 

에이전트가 존재하나 추종 에이전트만이 있는 경우도 

있다. 선도 에이전트는 스스로 명령을 만들어 이동하며 

추종 에이전트에 대해 이동 명령을 전달한다. 
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다중 에이전트에 대한 제어기법으로서 슬라이딩 모드 

제어(sliding mode control: SMC) 기법[2,3]이 적용되었고 

빠른 수렴 특성을 위한 터미널(terminal) 슬라이딩 모드

제어 기법이(TSMC)[4,5] 연구되었다. 그리고 Lagrangian 

다중 에이전트 비선형 동적시스템에 대해 백스태핑

(backstepping) 제어[6,7] , 백스태핑-슬라이딩모드 제어[8], 

dynamic surface 제어[9,10]가 연구되었다. 슬라이딩 모드 

제어는 미지의 외란에 대한 강인성을 보장하는 장점이 

있으나 수렴속도가 커지는 단점이 있어 터미널 슬라이

딩 모드제어가 개발되어 빠른 수렴속도를 보장할 수 있

게 되었다. 백스테핑 제어는 복잡한 비선형성을 지닌 다

중 에이전트 제어를 위해 도입되었고 dynamic surface 

제어는 백스테핑 제어기 설계 단계에서 발생하는 미분

항의 복잡성에 의한 제어기 차수 증가를 피하기 위해 

연구되었다. 다중 에이전트에서 가장 많이 응용되는 것

은 지상 주행 WMR 분야이다. 그런데 대부분의 WMR에 

대한 다중 에이전트 적용은 WMR이 소형이어서 관성 

특성을 무시한 기하학적(kinematic) 특성만을 고려한 제

어기를 설계하여 적용하였다[10-14]. 그래서 WMR에 대해 

속도 명령을 발생시켜 각 WMR의 위치를 제어하였다. 

그러나 각종 센서 장착과 부하가 걸리면 WMR의 동역학

을 고려한 토크제어를 사용해야 한다. 다중 로봇 머니퓰

레이터에 대한 분포 에이전트 제어를 연구하였으나[6] 

WMR에 대한 기구학과 동력학을 동시에 고려한 연구는 

거의 없었다.

기존의 다중 WMR 에이전트 제어시스템의 경우 기구

학만을 고려하였으나 본 연구에서는 기구학특성과 동역

학 특성을 동시에 고려하여 통합된 모델을 유도하고 기

구학과 동특성을 동시에 고려하는 적분형 유한시간 

(finite-time) 슬라이딩 모드 제어기를 설계하였으며 모델 

불확실성에 대한 적응규칙을 유도하였다. 유한시간 리

아프노츠(Lyapunov) 안정도 이론을 이용하여 적응규칙

을 고려한 유한 수렴시간 지표를 유도한다. 최종적으로 

1개의 선도 WMR과 4개의 추종 WMR에 대한 대형 형성

제어를 시뮬레이션을 통해 구현하여 제안한 제어기의 

성능을 검증한다. 

2. 다중 WMR 에이전트에 대한 graph 이론

먼저 n개의 추종 WMR과 1개의 선도WMR로 팀이 구

성된것으로 가정한다. [1]에서그래프이론은 다중WMR 

시스템의 coordination 문제를 다루었다. 방향성 그래프

(directed graph) G 는 유한 node집합 {0,1,2,..., }n=V 과 

에지(edge) ⊆ ×E V V 로 구성된 ( , )V E 쌍이다. 에지( , )i j

는 WMR j는 WMR i로부터 정보를 얻는 그래프 집합이

다. 방향성트리는 모든 노드(node)는 부모가 없으며 다

른 모든 노트에 대해 방향성 경로(path)를 갖는 root라고 

부르는 한 개의 노드를 제외하고 정확히 한 개의 부모 

노드를 갖는 방향성 그래프이다. 그래프 ( , )=G V E 는 

방향성 확장트리(directed spanning tree)가 ( , )V E 의 부

분 그래프이면 방향성 확당트리이다. 방향성 그래프

( , )=G V E 는 ( , )V E 가 모든 다른 노드에 대해 최소한 1

개의 방향성 경로를 갖는다면 방향성 확장트리를 갖는

다. [ ]ija=A  1 1n n
R

+ × +
∈ 는 ( , )j i ∈E 이면 양의 가중치 ija

로 구성되며( , )j i ∉E 이면 0ija = 이다. 보통 ija 는 1로 가

정한다. 0
{ ,diag=D d  1

,..., }
n

d d  1 1n n

R
+ × +

∈ 는 0
,

n
ji ija=

= ∑d

0,...,i n= , 0,ijd i j= ≠ 로 구성된 degree 행렬이다. Lap-

lacian 행렬
1 1

[ ]
n n

ijl R
+ × +

= ∈L 은 다음과 같이 정의된다.

1

1,

, ,

n

ij ij ij ij
j j i

l a l a i j
+

= ≠

= = − ≠∑
.

(1)

식 (1)에서 1 1n n

R
+ × +

= − ∈L D A 이다. 

3. 다중 WMR 에이전트 모델링 및 분포 유한시간 

슬라이딩 모드 제어기 설계

3.1 다중 에이전트 WMR의 통합된 기구학 및 동적

모델

Fig. 1의 i 번째 WMR은 양쪽 면에 구동 바퀴가 있고 

전면 P점에 dummy 바퀴가 부착되어 있다. 기하학식은 

식 (2)와 같이 주어진다. Table 2는 각 용어에 대한 설명

을 나타낸다.
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는 WMR 좌표의 속도 
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T

i i i
V v ω= 에서 Cartesian 좌표의 속도 [ ]

T
i xi yi iq r r θ=

&
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변환시켜 주는 Jacobian 행렬이다. 

Nonholonomic 구속 조건은 다음과 같다.

( ) 0T

i i i
A q q =& , (3)

여기서 ( ) [ sin cos 0]T T

i i i i
A q θ θ= − . Nonholonomic 구속을 

갖는 동적 방정식 Lagrange-Euler 방정식을 이용하여 구

하면 다음과 같이 주어진다.

( ) ( )T

i i i di i i i i i
M q q B A qτ τ λ+ = −&& , (4)

여기서, 3 1

di
Rτ

×

∈ 는 외란, i
Rλ ∈ 는 Lagrange multiplier, 

[ ]
T

i r l
τ τ τ= 는 바퀴를 구동하는 토크이고 3 3( )

i i
M q R

×

∈

과 3 2( )
i i

B q R
×

∈ 는 다음과 같이 주어진다.
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( ) ( ) 0T T

i i i i
J q A q = 이므로 ( )T

i i
J q 를 식 (4)에 곱하고 외란

을 무시하면 다음을 얻는다.

1 1
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Fig. 1에 주어진 WMR의 heading 위치는 다음과 같다.
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(6)

식 (6)을 2번 미분하면

xi

yi

h

h

⎡ ⎤
⎢ ⎥
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&&

&&

cos sin

sin cos

i i i i

i i i i

L v

L
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&
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2

2
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cos sin
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v L

v L

θ ω θ ω
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+ ⎢ ⎥
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(7)

식 (5)를 식 (7)에 대입하고 정리하면

11 12

21 22

xi xiri

yiliyi

h dT T

dT Th

τ

τ

⎡ ⎤ ⎡ ⎤⎡ ⎤⎡ ⎤
⎢ ⎥ = + ⎢ ⎥⎢ ⎥⎢ ⎥
⎢ ⎥ ⎣ ⎦ ⎣ ⎦ ⎣ ⎦⎣ ⎦

&&

&& ,
(8)

또는

Table 1. Nomenclature

 Symbol Meaning Symbol Meaning

G graph h heading position of WMR

V vertex ⊗ Kronecker delta

E edge c
S

sliding surface variable 

vector

A adjacency matrix ( )M q inertia matrix

D degree matrix ( )B q input matrix

L Laplacian matrix λ Lagrange multiplier

B gain matrix τ input torque vector

( )J θ Jacobian matrix d
τ disturbance vector

Fig. 1. Nonholonomic differentially driven WMR
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i i i i
h T dτ= +
&&

, (9)

여기서 

cos sin cos sin

1

sin cos sin cos
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i
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i번째 추종 WMR과 선도 WMR의 상태공간 모델은 

다음과 같이 표현된다.

2

1 2 1
,

i i i
x x x R= ∈&

2

2 2
, , 1,...,

i i i i i
x T u d x R i n= + ∈ =& ,

(10)

2

1 2 1
,

l l l
x x x R= ∈& ,

2

2 2
,

l l l l l
x T u d x R= + ∈& ,

(11)

여기서 1i i
x h= , 2i i

x h=

& , [ ]
T

i i ri li
u τ τ τ= = , [ ]

T
l lx lyx x x= , 

[ ]
T

l lx lyu u u= , l
T 과 l

d 는 추종 WMR과 동일한 구조를 갖

는다. 식 (10)에서 i
d 는 조건 , 1,...,

i i
d i nδ< < ∞ = 으로 가

정하며 i
δ 는 미지의 상수이다. 일치제어 알고리즘에 의해 

위치 오차함수와 속도오차함수는 다음과 같이 주어진다.

1 1 1 1

1

( ) ( )
n

ci ij i j i i l

j

E a x x b x x

=

= − + −∑
,

(12)

2 2 2 2

1

( ) ( )
n

ci ij i j i i l

j

E a x x b x x

=

= − + −∑&

,
(13)

여기서, i
b 는 i번째 추종WMR과 선도 WMR사이의 가중

치이다. 그리고 2

1
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T n
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T
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2
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T T n

ln
X R∈ 로 정의하면 

식 (12), (13)은 다음과 같은 간결한 형태로 표현된다.
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정리 1[1]. directed graph ( , )=G V E 에 대해 Laplacian 

행렬L 은 한 개의 0인 고유값을 가지며 열린 우반평면

에서 0이 아닌 모든 고유값들이 존재한다.

정리 2[1,4]. 식 (10), (11)에 주어진 선도-추종 WMR시

스템을 고려하자. 만일 directed graph ( , )=G V E 가 directed 

spanning tree를 갖고 2c n
E = 0 이면 

1 2
( )

n l
X X= ⊗1 I , (16)

이 성립한다.

증명: 식 (14)에서 2c n
E = 0 이면

2 1 2
[( ) ] ( )

n l
X X+ ⊗ = ⊗I 1 IL B B . (17)

L 의 행의 합은 0이므로 2 2
[( ) ]

n n
⊗ =1 I 0L 이고 식 (17)

의 우변은 2 2
( ) [( ) ]

n l n
X⊗ = + ⊗B L B1 I 1 I , [( )

l
X = +L B

2 1
]X⊗ I 이 된다. 1

[ ,..., ]
T

n
b b b= 를 정의하고 행렬을 확장하

면 1n n
b

× +
⎡ ⎤= + −⎣ ⎦M L B 이 되고 확장된 Laplacian 행렬
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은 다음과 같이 표현된다.

1 11 1 1 1

1

00
nn n n

n n

R
b

× +× + + × +

× +

⎡ ⎤⎡ ⎤
= − = = ∈⎢ ⎥⎢ ⎥+ −⎣ ⎦ ⎣ ⎦

L D A
ML B .

(18)

만일L 이 directed spanning tree를 갖고 Rank(L ) n=

이면 Rank( 1n n× +
M ) n= 이다. 2

( ) 0
n
⊗ =L 1 I 이므로

2 2 2
( ) (( ) )T

n n
b ⊗ = ⊗ = + ⊗I 1 I 1 IB L B . (19)

이것은( )+L B 의 역행렬이 존재함을 의미하고 식 

(19)는 다음과 같이 다시 표현된다.

2 1 2 2
[( ) ] [( ) ]( )

n l
X X+ ⊗ = + ⊗ ⊗I I 1 IL B L B . (20)

그러므로 다음을 얻을 수 있다.

1 2
( )

n l
X X= ⊗1 I . (21)

이것은 2c n
E = 0 일 때 추종 WMR의 모든 위치와 방향

이 선도 WMR의 위치와 방향에 대해 일치 제어가 성취

됨을 의미한다.

이러한 일치제어에 대한 결과를 대형제어에 대해 적

용하면 오차함수는 다음과 같이 표현된다.

2 1 2 1 2
[( ) ] ( ) ( )f n lE X X X= − ⊗ + ⊗ − ⊗D A B BI I I 1

   2 2 2
[( ) ] ( ) ( )f f n lΛ Λ Λ+ − ⊗ + ⊗ − ⊗D A B BI I I 1

   2 1 2
[( ) ]( ) ( )( )f n l lX XΛ Λ= + ⊗ + − ⊗ +L B BI 1 I .

(22)

여기서 1
[ ,..., ]

T
f f fnE E E= , 1 2

[ ,..., ]
T

f nΛ Λ Λ=  2n
R∈ . 대형

제어에서 방향 graph ( , )=G V E 가 2f nE = 0 , ( )
n
⊗L 1

2 2n
=I 0 이면

2 1 2
[( ) ]( ) ( )( )f n l lX XΛ Λ+ ⊗ + = ⊗ +L B BI 1 I

2 2
[( ) ]( )( )

n l l
X Λ= + ⊗ ⊗ +L B I 1 I  

(23)

이 성립하고 일치제어와 마찬가지로

1 2 2
( ) ( )n l f n lX X Λ Λ= ⊗ − − ⊗1 I 1 I , (24)

을 얻을 수 있다.

3.2 다중 에이전트 WMR에 대한 유한시간 슬라이딩 

모드 제어기 설계

식 (8)에서 다음을 가정한다.

1 1

( ) ( )
n n

ij i j i i ij i i i i

j j

a d d b d a bδ δ δ

= =

− + < + +∑ ∑

(2 )
i i i

b δ= +d ,

(25)

여기서 (2 ) 0
i i i i

bρ δ= + >d 로 정의한다. 다음과 같은 i번

째 WMR에 대해 적분형 유한시간 슬라이딩면 벡터

[ ]
T

ci cix ciyS s s= 을 정의한다.

1 2

1 2
0

( ) ( )
t

ci ci i ci i ci
S E c sig E c sig E d

γ γ
τ= + + ∫&

. (26)

여기서 1 1 1
( , ) 0i ix iyc diag c c= > , 2 2

( ,
i ix

c diag c=  2
) 0iyc > , 

( ) ( )j j

ci ci ci
sig E E sign E

γ γ
= , 1,2j = , 0 1,jγ< <  1,2j = 는 

상수이다. 다음을 정의한다/

4

3 4 5
( ) ci

ci i ci i ci i

ci i

S
S c S c sig S c

S

γ

κ

= − − −

+

&

.
(27)

여기서 ( , ) 0, 3,4,5ij jix jiyc diag c c j= > = , 4
0 0γ< < 와 0

i
κ >

는 상수이다. 식 (26)를 미분하고 식 (27)을 고려하면

1 2
1

1 1 2
( )

ci ci i ci ci i ci
S E c E E c sig E

γ γ
γ

−

= + +
& && &

   1 1

( )
n n

ij i i i ij j j i l

j j

a b T u a T u b u

= =

= + − −∑ ∑

   1

( )
n

ij i j i i

j

a d d b d

=

+ − +∑

(28)
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1 2

1

1 1 2
( )

i ci ci i ci
c E E c sig E

γ γ
γ

−

+ +
&

   
4

3 4 5
( ) ci

i ci i ci i

ci i

S
c S c sig S c

S

γ

κ

= − − −

+ .

(28)

식 (28)로부터 i번째 WMR에 대한 유한시간 슬라이딩 

모드 제어기와 적응법칙은 다음과 같이 제안한다.

1 2

1

1

1 1 2

1

( ) ( )
n

ci ij i i i ci ci i ci

j

u a b T c E E c sig E
γ γ

γ

−

−

=

⎛ ⎞
⎡= + − −⎜ ⎟

⎜ ⎟ ⎣
⎝ ⎠
∑ &

   
4 5

3 4
ˆ( ) i ci

i ci i ci i

ci i

c S
c S c sig S

S

γ
ρ

κ
− − − −

+

   1

n

ij j j i l

j

a T u b u

=

⎤
+ + ⎥

⎥⎦
∑

,

(29)

ˆ ˆ( )T

i i ci i i
Sρ η η ρ′= +

&

, (30)

여기서 0
i

η > 와 0
i

η ′ > 는 상수이다.

3.3 안정도 해석 및 유한시간 성능지표 유도

다음의 리아프노프 함수를 정의한다.

1 1

2 2

T T

ci ci ci i i

i

V S S ρ ρ
η

= + % %

,
(31)

여기서 ˆ

i i i
ρ ρ ρ= −% , ˆiρ 는 i

ρ 의 추정값. 식 (31)을 미분하면

1T T

ci ci ci i i

i

V S S ρ ρ
η

= +
& &&

% %

   1 1

( )
n n

T
ci ij i i i ij j j i l

j j

S a b T u a T u b u

= =

⎛
= + − −⎜

⎜
⎝
∑ ∑

   1

( )
n

ij i j i i

j

a d d b d

=

+ − +∑

   

1 1

1 1 2 2

1

( ( )
n

i ci ij i j

j

c E a x x
γ

γ
−

=

+ − +∑

   )2

2 2 2
( )) ( )
i i l i ci
b x x c sig E

γ
+ − +

(32)

   1 1

ˆ( )
n n

T
ci ij i i i ij j j i l i

j j

S a b T u a T u b u ρ

= =

⎛
≤ + − − +⎜

⎜
⎝
∑ ∑

   

1 1

1 1 2 2 2 2

1

( ( ) ( ))
n

i ci ij i j i i l

j

c E a x x b x x
γ

γ
−

=

+ − + −∑

   )2

2
( )

i ci
c sig E

γ
+

1
ˆT T

i ci i

i

Sρ ρ
η

⎛ ⎞
+ −⎜ ⎟

⎝ ⎠

&

%

.

(32)

식 (29), (30)를 식 (32)에 대입하면

4 5

3 4
ˆ( )

T

T T Tc i ci ci

ci i ci ci i ci ci i i i

ci i

c S S
V c S S c S sig S

S

γ
κ ρ ρ

κ
= − − − +

+

&

%

   
2 2

3

1

2
i ci i i i

c S κ ρ μ≤ − − +%

  i ci i
Vς μ≤ − + .

(33)

여기서 
2
/ 2

i i i
μ κ ρ= , 3

min(2 , / 2)
i i i

cς κ= . it
e
ς 를 식 (33)에 

곱하면 다음과 같이 표현된다.

( )i it t

ci i

d
V e e

dt

ς ς
µ≤

.
(34)

식 (34)를 [0, t]에서 적분하면

0 (0) (0)iti i i

ci ci ci

i i i

V V e V
ςμ μ μ

ς ς ς

−

⎛ ⎞
≤ ≤ − + ≤ +⎜ ⎟

⎝ ⎠ .
(35)

따라서 리아프노프 안정도 이론에 의해서 폐루프 시

스템의 모든 신호들은 반 전역적으로 균일하게 한정

(semi-globally uniformly bounded)하게 된다.

보조정리 1. 유한시간 안정도에 대한 정의[15]로부터 수

렴 유한시간 유도를 위한 확장된 리아프노프 확장 부등

식은 다음과 같이 표현된다.

/2

1 2
( ) ( ) ( )
i i i i i i i i

V S V S V S
χ

Λ Λ≤ − −& ,

여기서 0, 1,2,
i

iΛ > =  0 / 2 1χ< < . 이 때 ( )
i

V t 는 평형점으

로 유한시간 fit 안에 수렴한다.
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1 /2

1 2

1 2

( (0))1
ln

(1 / 2)

i i i i
fi

i i

V S
t

χ
Λ Λ

Λ χ Λ

−

+
≤

− .

정리 2. 다중 WMR 시스템이 방향성 확장트리를 갖는

다고 가정한다. 제어입력 식 (29), 적응법칙 식 (30)과 

함께 리아프노프 함수를 다음과 같이 정의한다.

1

n

c ci

i

V V

=

=∑
.

(36)

식 (36)의 미분은 다음을 만족한다.

/2

1 2
ˆ,

c c c
V V V ifχΛ Λ ρ ρ≤ − − =& , (37)

/2

1 2
ˆ,

c c c
V V V ifχΛ Λ μ ρ ρ≤ − − + ≠& , (38)

여기서 1
max[ ,..., ]

n
µ µ µ= . 그러면 선도-추종 WMR의 일

치제어에 대한 안정도가 보장되고 일치제어 목적은 유

한 시간 안에 달성된다.

증명: i) 식 (33)에서 ˆρ ρ= 이면 다음을 얻을 수 있다.

/2

3min 4minc c c
V c V c V

χ
′≤ − −& , (39)

여기서 3min 31 3 4min 41
min[ ,..., ], min[2 ,...,

n
c c c c c

χ
′= =  4

2 ]
n

c
χ , χ =

4
1γ + . 따라서 모든 초기 조건으로부터 유한 시간 내에 

평형점 0
c

S = 에 도달한다. 보조정리 1로부터 ( )
c

S t ( ( )
c

E t )

는 다음으로 주어지는 유한 시간 fit  내에 0으로 수렴한다.

1 /23min

3min 4min

1
ln ( (0)) 1 , 1,...,

(1 / 2)
fi i ci

c
t V S i n

c c

χ

χ

−

⎛ ⎞
= + =⎜ ⎟

− ⎝ ⎠ ,
(40)

ii) 만일 ˆρ ρ≠ 이면, 리아프노프 함수는 

1 1

1 1

2 2

n n

T T

c ci ci ci i i

ii i

V V S S ρ ρ
η

= =

⎛ ⎞
= = +⎜ ⎟

⎝ ⎠
∑ ∑ % %

,
(41)

로 정의되고 성질 2 /2 2 /2

1 21 2
( ) ( )

p p p p
a a a a+ = +  2 2 /2

1 2
( ) pa a≥ +

를 이용하면

42 1 2

3 4

1

2
ci i ci i ci i i i

V c S c S
γ

κ ρ μ
+

≤ − − − +&

%

   

2 23 4

3 4

i i

i ci i i ci i

i i

c c
c S c S

χ χ

χ
ρ ρ

η η

≤ − − − −% %

     

2 24 31

2

i i

i i i i i

ii

c cχ

χ
κ ρ ρ ρ μ

ηη

− + + +% % %

   

2 2

3

1 1
2

2 2
i ci i

i

c S ρ
η

⎛ ⎞
≤ − +⎜ ⎟

⎝ ⎠
%

     

/2

2 2

4

1 1
2

2 2
i ci i i

i

c S

χ

χ ρ μ
η

⎛ ⎞
′− + +⎜ ⎟

⎝ ⎠
%

  
/2

1 2i ci i ci i
V V

χΛ Λ μ′ ′ ′= − − + ,

(42)

여기서 1 3
2

i i
cΛ′ = , 2 4

2
i i

c
χ

Λ′ = , 
4i

i i

i

c χ

χ
μ ρ

η

′ = %

23i

i i

i

c

ρ μ
η

+ +% . 

식 (42)는 다음과 같이 두가지 형태로 쓸 수 있다:

/2

1 2

i

ci i ci i ci

ci

V V V
V

χμ
Λ Λ

′⎛ ⎞
′ ′≤ − − −⎜ ⎟

⎝ ⎠

&

,
(43)

/2

1 2 /2

i

ci i ci i ci

ci

V V V

V

χ

χ

μ
Λ Λ

⎛ ⎞′
′ ′≤ − − −⎜ ⎟⎜ ⎟

⎝ ⎠

&

.
(44)

식 (43), (44)에서 만일 1i
Λ′ 와 2i

Λ′ 를 1
/

i i ci
VΛ μ′ ′> , /2

2
/

i i ci
V

χ
Λ μ′ ′>

가 되도록 선정하면 다음을 얻는다.

/2

1 2ci i ci i ci
V V V

χ
Δ Λ′≤ − −& , (45)

/2

1 2ci i ci i ci
V V V

χ
Λ Δ′≤ − −& , (46)

여기서 1 1
/ 0

i i i ci
VΔ Λ μ′ ′= − > , /2

2 2
/ 0

i i i ci
V

χΔ Λ μ′ ′= − > .

따라서 보조정리 1로부터 ( )
c

S t 는 유한 시간지표 

1 2
min[ , ]fi f i f it t t=  이내에 0으로 수렴한다. 이것은 또한 

c
E 가 0으로 유한 시간 1 2

min[ , ]fi f i f it t t= 내에 수렴함을 

의미한다. 여기서
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1 /21

1

1 2

1
ln (0) 1 , 1,...,

(1 / 2)

i
f i ci

i i

t V i n
χΔ

Δ χ Λ

−

⎛ ⎞
= + =⎜ ⎟

′− ⎝ ⎠ ,

1 /21

2

1 2

1
ln (0) 1 , 1,...,

(1 / 2)

i
f i ci

i i

t V i n
χΛ

Λ χ Δ

−

′⎛ ⎞
= + =⎜ ⎟

′ − ⎝ ⎠ .

(47)

식 (29)의 제어기를 다중 WMR 시스템에 확대 적용한 

행렬형태로 표현하면 다음과 같다.

1

2 1 1 2 1
[(( ) ) ] [ { (( ) )

c
U T C Xγ

−

= + ⊗ − + ⊗D B L BI I

   
1 1

2 2 2
(( ) ) ) }{(( ) )

n l
X X

γ −

− ⊗ + ⊗B L B1 I I

   2 2 2 2 1
(( ) ) } (( )

n l
X C ) X− ⊗ − + ⊗B L B1 I I

   
2

2 2 1
( ) {(( )

n l
X sign ) X

γ

− ⊗ + ⊗B L B1 I I

   4

2 3 4
( ) } { ( )

n l c c
X C S C sig S

γ
− ⊗ − +B 1 I

   

5

2 2
} ( )c

c

c

C S
TU

S κ

+ ⊗ + ⊗
+

AI I

   2
(( ) )

n l
U ⎤+ ⊗ ⎦B 1 I ,

(48)

여기서 2

1
[ ,..., ]

T T T n

c n
U u u R= ∈ , 1

( ,..., )
n

T diag T T= , jC =

1
( ,..., ), 1,...,5,j jndiag c c j =

1
[ ,..., ]

T

c c cn
S S S= .

식 (48)에서 다음을 얻을 수 있다.

2 2
[(( ) ) ] ( )

c c
T U TU+ ⊗ − ⊗D B AI I

2
[(( ) ) ]

c
T U= + ⊗ IL B

1 1

1 1 2 1 2
[ { (( ) ) (( ) ) )

n l
C X X

γ

γ
−

= − + ⊗ − ⊗L B BI 1 I

2 2 2 2
{(( ) ) (( ) ) }

n l
X X+ ⊗ − ⊗L B BI 1 I

2

2 2 1 2
(( ) ( ) {((

n l
C ) X X sign

γ

− + ⊗ − ⊗L B B LI 1 I

2 1
)) X+ ⊗B I 4

2 3 4
( ) } { ( )

n l c c
X C S C sig S

γ
− ⊗ − +B 1 I

5

2 2
} (( ) ) ]c

n l

c

C S
U

S κ

+ ⊗ + ⊗
+

BI 1 I

.

(49)

식 (49)에서 최종적으로 일치제어기는 다음과 같이 주

어진다.

1

2 1 1 2 1
[(( ) ) ] [ { (( ) )

c
U T C Xγ

−

= + ⊗ − + ⊗L B L BI I

   
1 1

2 2 2
(( ) ) ) {(( ) )

n l
X X

γ −

− ⊗ + ⊗B L B1 I I

   2 2 2 2 1
(( ) ) } (( )

n l
X C ) X− ⊗ − + ⊗B L B1 I I

   
2

2 2 1
( ) {(( )

n l
X sign ) X

γ

− ⊗ + ⊗B L B1 I I

   4

2 3 4
( ) } { ( )

n l c c
X C S C sig S

γ
− ⊗ − +B 1 I

   

5

2 2
} (( ) ) ]c

n l

c

C S
U

S κ

+ ⊗ + ⊗
+

BI 1 I

.

(50)

대형제어기는 유사하게 다음과 같이 얻을 수 있다.

1

2 1 1 2 1
[(( ) ) ] [ { (( ) )(fU T C Xγ

−

= + ⊗ − + ⊗L B L BI I

1 1

2 2 2
) (( ) )( )) {(( ) )f n l lX X

γ

Λ Λ
−

+ − ⊗ + + ⊗B L B1 I I

2 2 2 2 1
(( ) ) } (( )( )n l fX C ) X Λ− ⊗ − + ⊗ +B L B1 I I

2

2 2 1
( ) {(( )

n l
X sign ) X

γ

− ⊗ + ⊗B L B1 I I

4

2 3 4
( )( )} { ( )

n l l c c
X C S C sig S

γ
Λ− ⊗ + − +B 1 I

5

2 2
} (( ) ) ]c

n l

c

C S
U

S κ

+ ⊗ + ⊗
+

BI 1 I

.

(51)

4. 시뮬레이션 결과  

제안한 제어시스템의 성능을 검증하기 위한 다중 

WMR 시스템은 1대의 선도 WMR과 4대의 추종 WMR

로 구성되는 topology를 구성하였다. 각 WMR의 파라미

터는 다음과 같다: 7.8
i

m kg= , 2
0.164

i
I kgm= , 0.2

i
L m= ,

0.145
i

R m= , 0.075
i
r m= . 통신 topology는 다음과 같은 

행렬로 표현된다.

0 1 1 1

0 0 1 0

0 1 0 0

0 0 0 0

⎡ ⎤
⎢ ⎥
⎢ ⎥=
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎣ ⎦

A , 

3 1 1 1

0 1 1 0

0 1 1 0

0 0 0 0

− − −⎡ ⎤
⎢ ⎥−⎢ ⎥=
⎢ ⎥−
⎢ ⎥
⎣ ⎦

L ,
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0

0

1

1

b

⎡ ⎤
⎢ ⎥
⎢ ⎥=
⎢ ⎥
⎢ ⎥
⎣ ⎦

, 

3 1 1 1

0 1 1 0

0 1 2 0

0 0 0 1

− − −⎡ ⎤
⎢ ⎥−⎢ ⎥+ =
⎢ ⎥−
⎢ ⎥
⎣ ⎦

L B .

대형제어는 일치제어의 일반 형태이므로 본 연구에서

는 대형제어만 수행하기로 하고 선도 WMR의 주어진 

위치에 대해 원하는 각 추종 WMR의 대형패턴은 다음과 

같이 선정하였다: 1 11 21 11 31
( 1 2) ( 1f xe x x x x= + − − + + − 3)−

11 41
( 1 2)x x+ + − − , 2 21 31

( 2 3)f xe x x= + − − , 3f xe
31

( 3x x= + −

21 31
2) ( 3 )

lx
x x x− + + − , 4 41

( 2 )f x le x x= + − , 1 11
( 0.5f ye y= + −

(a) (b)

(c) (d)

(e) (f)

(g)

Fig. 2. Simulation results for the SMC and FSMC system. (a) The formation tracking output of the FSMC system. (b) Formation 
tracking error of x-direction of the SMC system. (c)  Formation tracking error of x-direction of the FSMC system. (d) Formation 
tracking error of y-direction of the SMC system. (e) Formation tracking error of y-direction of the FSMC system. (f) Control 
input torque of x-direction of the FSMC system. (g) Control input torque of y-direction of the FSMC system. 
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21 11 31
0.5) ( 0.5 0.5)y y y+ + + − −

11 41
( 0.5 1.5)y y+ + − − , 2f ye =

21 31
( 0.5 0.5)y y− − − , 3 31 21 31

( 0.5 0.5) ( 0.5f ye y y y= − − + + +

)lyx− , fyxe =
4

( 1.5 )lyy x+ − . 각 추종 WMR의 초기 위치는 

[0, 0.5], [0,1.2], [0,-1.5], [0, -0.5] (m)로 주어진다. 초기 

위치가 [0,0]인 선도 WMR에서 발생하는 대형 위치 명령

은 0.5 ( )
lx
x t m= , 0.25 ( )lyx t m= 이다. 제어기 게인 파라미터

는 다음과 같이 선정하였다: 1
5

i
c = , 2

1
i

c = , 3
2

ix
c = , 3

1iyc = , 

4
0.5

ix
c = , 4

0.25iyc = , 5
2

ix
c = , 5

2iyc = , 0.51
i

γ = , 1
i

η = , 

0.01
i

η ′ = , 0.01
i

κ =  for 1,..., 4i = . 제어기 게인 선정 시 

3i
c , 4i

c , i
γ 는 위상평면에서 임의의 초기위치에서 슬라이

딩면으로의 수렴성능에 관여하고 5i
c 는 외란에 대한 강

인성에 관여하며 i
κ 는 스위칭 성능을 결정한다. i

κ 가 0

인 경우 스위칭함수는 sign 함수가 되어 채터링이 심해

지고, 반대로 i
κ 가 커지면 스위칭 성능이 떨어진다. 추가

적으로 제어기 성능 비교를 위해 기존의 슬라이딩 모드 

제어기를 설계하였다. 이 경우 슬라이딩면은 식 (25)에

서 적분항을 삭제하고 식 (51)의 제어기에서 1
i

γ = 로 선

정하면 Table 2에 제시 설계할 수 있다. 대형제어 시뮬레

이션 결과는 Fig. 2에 제시되어 있다. Fig. 2(a)는 선도 

WMR의 움직임에 대해 일정한 패턴을 형성하면서 각 

추종 WMR들이 이동한 경로를 보여주고 있다. 선도 

WMR의 x, y 방향 명령에 대한 추종 오차는 Fig. 2(b)-(e)

에 제시되어 있으며 제안한 FSMC가 기존의 SMC 시스

템보다 오버슈트가 크게 감소하고 빠른 오차 수렴 성능

을 보여주고 있으며 되어 있듯이 전체 시간에 대한 제곱

근 평균오차(root mean square: RMS)도 상당히 감소하

고 있음을 알 수 있다.

제안한 기법을 실제 실험적으로 구현하기 위해서는 

각 WMR의 정확한 위치정보를 필요로 한다. 실외의 경

우 GPS와 IMU 센서를 이용하지만 위치 인식 오차가 

커질 수 있으며 실내의 경우 beacon를 이용하거나 비전 

카메라를 천정에 장착하여 위치 인식을 하지만 장소가 

한정된다. 따라서 무인자동차에 주행에 사용되는 ridar 

센서를 적용하거나 또는 실내의 경우 kinect 카메라 센서

를 이용한 SLAM 기법을 통해 위치인식을 하는 연구가 

지속적으로 필요하다.

5. 결  론

본 연구에서는 다중 WMR 에이전트에 대한 기구학 

및 동역학 특성을 결합한 WMR 시스템에 대한 모델링을 

수행하고 일치, 대형 제어 성능 향상을 위해 적분형 유한

시간 슬라이딩 면을 만들고 다중 WMR 시스템의 일치, 

대형제어를 위한 제어기를 설계하였다. 불확실성에 대

한 적응규칙과 이를 고려한 유한 수렴 시간 지표를 확장

된 리아프노프 함수를 고려하여 유도하였다. 제안된 제

어기는 분포 네트워크 WMR 시스템의 일치, 대형제어성

능을 향상시킬 수 있음 1-선도, 4-추종 로봇시스템에 대

한 대형제어 시뮬레이션을 통해 검증하였다. 추후 이러

한 연구를 WMR 네트워크에 대한 실험을 통해 구현할 

예정이다.
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