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(Model Predictive Control)
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. 제안된

방법의 성능은 시뮬레이션을 통하여 검증하였으며 안정

적으로 계단을 오르는 궤적이 생성됨을 확인하였다 향후.

축 슬립 현상에 대해 보완하고 계단의 높이가 변하는 상x

황에서도 로봇이 계단을 오를 수 있는 연구를 진행할 계

획이다.


