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문의 전화: 02-2260-3702 
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공과대학 기계로봇에너지공학과
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공과대학 세부 학과

전자전기공학부

정보통신공학과

건설환경공학과

화공생물공학과

기계로봇에너지공학과

건축공학부

산업시스템공학과

에너지신소재공학과

기계로봇에너지공학과 (https://mecha.dongguk.edu/main)

2026년 3월 기준 
13명의 교수님

↓
첨단 학과 선정, 

로봇 분야 포함한 다양한 분야
의 교수님 임용 예정 

고봉환 교수 김흥수 교수 박수환 교수 신동호 교수 이상용 교수

이승준 교수 이재훈 교수 이진우 교수 임수철 교수 임중연 교수 조수호교수 한민우 교수

김영성 교수



담당 교수 소개
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기계로봇에너지공학과 조수호 교수

▪ 서울대학교 기계항공공학부 학사과정, 2013.03 ~ 2016.02 (13학번)

▪ 서울대학교 기계항공공학부 석박사통합과정, 2016.03 ~ 2021.02

(2019, 만 24살) (2022, 만 27살)(2014/2015, 만 19/20살)

(최근 근황)

기계로봇에너지공학과 
진학 관련 문의가 있는 학생들은 

언제든지 연락주세요~
맞팔 환영 + DM 환영 



교육 목표
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전공 소개
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소개 영상
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학생 주도형 기계로봇에너지공학과 소개 영상
https://www.youtube.com/watch?v=ZviqzQfg96g



차별화된 장점
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차별화된 장점 – (1) 체계적 커리큘럼
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차별화된 장점 – (2) End-to-End 교육과정
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차별화된 장점 – (3) 실습 위주의 커리큘럼
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차별화된 장점 – (4) 활성화된 학부연구원 시스템
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차별화된 장점 – (5) 건설적인 소모임 활동
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기계공학과 대학원
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세부 전공 수업 구성(1/10)
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고체역학, 재료학 : 

▪ 고체역학 : 물체가힘을받을때어떻게변형되고반응하는지를다루는학문 

✓ 건물, 자동차, 비행기 등 모든 구조물은 힘을 받음

✓ 힘을 받았을 때 물체가 얼마나 변형되는지, 견딜 수 있는 한계는 어디까지인지 분석함

✓ 예를 들어, 다리를 설계할 때 어떤 힘이 가해지는지, 그 힘을 견딜 수 있는지 계산하는 것이 고체역학의 역할

▪ 재료학 : 다양한재료가힘을받을때어떻게반응하는지를연구하는학문 

✓ 강철, 알루미늄, 플라스틱 등 각각의 재료는 강도, 변형 특성, 무게 등이 다름

✓ 같은 힘을 받아도 어떤 재료는 쉽게 부서지고, 어떤 재료는 탄성적으로 버팀

✓ 예를 들어, 비행기 구조물을 만들 때 가볍지만 강한 소재가 필요함. 

강철이 튼튼하지만 무겁다면, 알루미늄 합금이나 탄소섬유 같은 대체재를 고려할 수 있음.

▪ 비유 : 레고블록으로튼튼한다리를만들때, 어떤블록을사용할지(재료), 어떻게쌓아야튼튼할지(고체역학)를고민하는과정



세부 전공 수업 구성(2/10)
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고체역학, 재료학 : 



세부 전공 수업 구성(3/10)
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동역학, 제어공학 : 

▪ 동역학 : 물체의운동(움직임)을분석하는학문

✓ 속도, 가속도, 힘, 토크(회전력) 등을 고려하여 물체가 어떻게 움직이는지 수학적으로 분석함.

✓ 자동차가 가속할 때, 로봇 팔이 움직일 때, 드론이 날아갈 때, 물체는 다양한 힘을 받고 그에 따라 움직임이 결정

▪ 제어공학 : 동역학을기반으로물체의움직임을원하는대로조종하는학문

✓ 단순히 물체가 어떻게 움직이는지를 아는 것(동역학)만으로는 부족함.

✓ 제어를 통해 물체의 움직임을 조절하고 원하는 상태로 만들 수 있음.

▪ 비유 : 자동차가있다면, 동역학은자동차의물리적특성을분석하는 과정, 제어는운전자가핸들과페달을조작하여자동차를원하는대로움직이

게만드는과정



세부 전공 수업 구성(4/10)
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동역학, 제어공학 : 
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로봇공학 : 
▪ 로봇프로그래밍 : 마이크로프로세서 운용을 위한 프로그래밍을 실습을 통해 학습하며 로봇의 입출력 인터페이싱을 공부함.
▪ 지능로봇기계학습 : 기계학습의 기초적인 원리를 이해하고 로봇에 적용 방법에 대해 이해함.
▪ 로봇센서 시스템 : 각종 로봇용 센서 및 계측시스템의 구성 및 측정원리, 오차 해석과 데이터 처리에 대해 공부하고, 로봇에 활용가능한 컴퓨터 응용 
계측에 대하여 소개함.

▪ 지능로봇공학입문 : 로봇의 동적 궤적을 해석하고, 강체 동역학적인 관점에서 로봇 작동의 힘과 운동을 제어하는 방법과 로봇 제어 소프트웨어의 
기초 및 논리적 조합 방법에 대해 공부하고, 간단한 로봇을 제작하여 실습.

▪ 로봇동역학 : 로봇에 대한 이론적인 지식을 바탕으로 3축 이상의 로봇 시스템을 설계하기 위해 필요한 동역학적 지식을 배움.
▪ 자율로봇실습 : 컴퓨터를 기반으로 다양한 기계시스템을 모니터링하고 성능을 제어하기 위한 소프트웨어 및 하드웨어를 구성하는 방법을 배움.
▪ 소프트 로보틱스 :  자연 모사 설계, 인체 고려 설계, 3D 모델링 및 3D 프린터 활용 등 소프트 로봇 요소 기술 이론을 학습 및 실습함



세부 전공 수업 구성(6/10)
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로봇공학 : 
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열역학, 유체역학 : 
▪ 열역학 : 에너지가어떻게변환되고이동하는지를연구하는학문

✓ 자동차 엔진, 냉장고, 발전소, 로켓 엔진 등 에너지를 다루는 모든 시스템에 적용

✓ 열에너지가 기계적인 에너지로 변환될 수 있고, 반대로 기계적인 에너지가 열로 변할 수도 있음

✓ 주요 개념: 열 / 일 / 에너지 보존 법칙 / 열기관

▪ 유체역학 : 액체와기체(유체)가어떻게움직이는지를연구하는학문
✓ 물, 공기, 기체 등 흐르는 모든 물질을 다룸.

✓ 자동차, 비행기, 선박, 에어컨, 터빈 등 유체가 흐르는 시스템에서 필수적인 학문.

✓ 주요 개념: 베르누이 방정식 / 층류 vs 난류 / 항력과 양력 / 파이프 내 유동
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열역학, 유체역학 : 
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설계, 제조 : 
▪ 설계 : 제품을만들기전에어떤형태로, 어떤기능을가지도록만들것인지계획하는과정

✓ 우리가 사용하는 자동차, 스마트폰, 로봇, 건축 구조물 등 모든 제품은 설계를 거쳐 만들어짐

✓ 기능뿐만 아니라, 강도, 내구성, 비용, 제조 가능성까지 고려해야 함

✓ 설계가 잘못되면, 제품이 망가지거나 너무 비싸게 만들어지거나 생산이 어려울 수도 있음

✓ 활용 도구: Computer-aided Design (CAD), Computer-aided Engineering (CAE)

▪ 제조 : 설계를마친후에실제제품으로만드는과정
✓ 설계가 아무리 좋아도, 만들 수 없으면 의미 없음

✓ 제조 방법에 따라 제품의 비용, 정밀도, 강도, 내구성이 달라짐

✓ 설계 단계에서부터 제조 가능성을 고려해야 함

▪ 비유 : 설계는요리를하기전에레시피를만드는과정, 제조는요리를할때실제요리를만드는과정



세부 전공 수업 구성(10/10)
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설계, 제조 : 



취업률(2024년 기준)
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학내 평가(2024년 기준)
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THANK YOU Laboratory for System Health and Risk Management 

Department of Mechanical Engineering

shrm.snu.ac.kr

Room 215, Building 301, Seoul National University, 1 Gwanak-gu, Seoul, 08826, Republic of Korea

Tel : +82-2-880-1664, +82-2-882-1664, +82-2-883-1664, +82-2-877-1884
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