
Abstract 

에 는 전 크 에 라 시시각각

변 는 매 동 전동 d, q 축 스

실시간 추정 제어에 시킬 수 는

제안 다. 정지상태에 초 동에 스

값 추정 도 운전시 전 크 에 라

스가 변 에 든 역에 같 스

값 적 능 제 내 어 다. 에 는

스 차에 라 생 는 지 전압과 계산전압

차 실시간 보정

능 개 수 다는 사실 다.

1. 

지 산업 야에 는 에 지 개

도전동 신 동 전동 많

사 는 추 다. 라 계에 도 연 가

루어지고 다. 동 전동 가운

특 에 지 고 량 타 에 적 매

동 전동 가 많 사 다. 매

경우 d, q 축 스가 차 에 라 생 는 릴럭 스

크 적절 제어 야만 그 능 수 다. 

그러나 스 경우 고정 상수가 아닌 전

수라고 수 므 전 에 라 변 는

스 값 실시간 적 지 못 빠

동특 얻 수 없다.[1]

2. 매 동 전동 링
2.1 등가 전압 정식

그림 1 매 동 전동 정지좌표계

d,q 축 등가 나타낸다. 등가 여

동 좌표계 d, q축 전압 정식 표 식(1), 식(2)

같다.[1][2]
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그림. 1  매 동 전동 d, q축 등가

2.2 전 주 수 변 에 Ld, Lq 변
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그림. 2-1 전 크 주 수 변 에 Ld 변
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그림. 2-2 전 크 주 수 변 에 Lq 변
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그림 2는 전 크 주 수에 Ld, Lq 변

나타낸다. 전 가 클 최 30% 상

변 보 고 다. 주 수에 변 추 보았

주 수가 낮 전 크 에 스 차 는

커질 것 다. 라 런 스 변 고 지

않 원 제어 가 어 다.

3. 라 스 보정 알고리
3.1 블 다 어그램

그림 3 라 상수보정 알고리 블 표시

것 다. 스 추정 (Inductance Estimator)에

전압 차 여 실제 Ld, Lq 추정 고 값

실시간 MTPA(Maximum Torque Per Ampere) 

제어 에 어 최 크 낼 수 는 d, q축

전 지 출 다.

그림. 3 매 동 전동 라 상수 보정 블

다 어그램

3.2 스 보정 알고리

만약 Ld, Lq 에 차가 다 정격 크 내

는 정격전 상 전 가 게 다. 

도제어 출 는 크지 정격 크보다

큰 값 것 d, q축 전 지 또 정격전 보다

커질 것 다. 그러므 전 제어 출 전압 식(1) 과

식(2)에 계산 전압과 차 가 나 는 스

차에 것 라고 수 다. 전압 차는

식(1)과 식(2) 3 째 에 가 큰

d축 전압 차는 Lq에 라 생 고 q축 전압 차는

Ld에 라 생 다. 라 전압 차 0

만들도 스 값 보정 다 결 전압

차가 0 는 스 값 실제 스 값

다. 값 전 제어 득과 MTPA 제어 , 도

추정 에 적 여 최적 제어 수 수 다.

4. 시뮬 결과
제안 알고리 검 368V, 3.7kW 매

동 전동 사 여 MATLAB 

Simulink 시뮬 수 다. 사 전동

규격 표 1과 같고 시뮬 결과는 그림4 같다.

30% 차 가진 스 값 사 여 운전

시 후 0.4초에 200% 계단 가 다. 

그리고 0.5초에 스 보정 알고리 여 실제

스 추정 다. 스 차가 는

도 크 맥동 생 여 제어가 안정 지만 실제

스 추정 여 보정 후에는 안정적 제어

수 는 것 볼 수 다.

표. 1 368V 3.7kW IPM 전동 규격

Power[kW] 3.7

VLL[V] 368

Rs[Ω] 1.054

Ld[mH] 14.37

Lq[mH] 38.28

그림. 4 라 스 보정 시뮬 결과

5. 결
에 는 매 동 전동 d, q축

스 운전 에 실시간 보정 여 제어 능

여 수 는 라 스 보정 알고리

제안 고 컴퓨 시뮬 통 검 다. 후

실험 통 도 제안 타당 검 고 실제

제품에도 적 시킨다 매 동 전동

제어 능 상에 여 수 것 다.
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