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1. 서론 
 

진동을 줄여야 하는 산업현장에서 진동을 

줄이기 위해 산업장비에 모션 프로파일들을 적

용하고 있다. 모션 프로파일은 진동을 제어하

는 방법 중에 하나로 모션의 형태에 따라 진동

을 유발하거나 진동을 제거할 수 있다. 모션 

프로파일을 통한 제어는 유발된 진동을 제거하

는 것뿐만 아니라 진동이 발생하지 않도록 모

션을 설계하는 방법으로 연구되어왔다[1]. 

본 논문의 내용전개는 각각의 다양한 모션 

프로파일의 입력 위치와 위치오차그래프를 소

개하고 그 그래프을 토대로 모션 프로파일들을 

비교 및 분석하여 모션프로파일의 성능을 평가

한다.  

 

2. 다양한 모션프로파일 
 

본 논문에서 다루는 모션 프로파일은 크게 

7 개로 나누며 Trapezoidal, S-curve, PT, PVT, 3th 

polynomial spline, 5th polynomial spline, 7th 

polynomial spline 순서로 다루고자 한다. 

모의 실험을 하기 위해 모션 프로파일의 

파라미터 값을 다음과 같이 결정한다. 먼저 공

통 파라미터로 위치를 0mm 에서 200mm 로, 시

간을 0sec 에서 7sec 로 주었다. 나머지 파라미

터는 모션 프로파일에 따라 다르므로 각각 설

명하면 다음과 같다. Trapezoidal 과 S-curve 의 

최대속도를 40mm/s, 최대가속도(가속도)의 크

기를 20mm/s2 로, PT 는 공통 파라미터에서 속

도값을 제외한 위치와 시간만을 사용한다. 그

리고 PVT 는 공통 파라미터 값으로, 3th polyno 

mial 는 공통 파라미터 값으로, 5th polynomial 의 

경우는 공통파라미터와 더불어 초기가속도 와 

끝가속도의 크기는 20mm/s2로, 7th polynomial 은 

공통 파라미터와 초기와 끝가속도의 크기를 

20mm/s2, 초기와 끝저크의 크기는 100 mm/s3 로 

사용한다. 결정된 파라미터로 모션프로파일을 

형성하면 Fig. 1 와 같은 그래프를 얻을 수 있

다. 이 모션 프로파일을 시스템에 인가하여 모

션 프로파일의 성능을 평가한다. 
 

 

Fig.1 Position Profile  
 

 
Fig. 2 system model of a object and actuator 

 

모션 프로파일의 성능을 평가하기 위해 Fig. 

2 과 같이 위치 x 만큼 이동하는 질량 m 이 액추

에이터와 스프링 k 와 댐퍼 d 로 연결되어 있는 

시스템을 식(1)과 같이 모델링을 하였다. 여기

서 y는 지령위치이며, x 는 질량 m 의 위치이다. 
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결국 모의실험을 통해 알고자 하는 값은 위치

오차 e 이다. 즉, e 는 x-y로 표현된다.  
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n=10 rad/s, =0.1 인 시스템에 입력으로 모

션 프로파일 위치값(y)이 들어가게 되며 그 결

과 시스템의 응답 즉 위치값(x)를 얻을 수 있

다. Fig. 3 은 위치오차그래프로 출력위치(x)에서 

입력위치(y)를 뺀 값를 의미하며, 위치오차그래

프 안에 오른쪽 상단의 또 다른 그래프는 속도

프로파일을 나타낸다. Fig. 3 에서 (a)는 

Trapezoidal 프로파일의 위치오차그래프이며, (b)

는 S-curve 의 위치오차그래프이며, (c)는 PT,  

(d)는 PVT, (e)는 3th polynomial spline, (f)는 5th 

polynomial spline, (g) 7th polynomial spline 이다. 
 

 

  
(a) trapezoidal  (a) S-curve  

  
(c) PT  (d) PVT  

  
(e) 3th polynomial  (f) 5th polynomial  

 

 

(g) 7th polynomial  

Fig. 3 Position error of motion profile 
 
 

4. 결론 
 

위치오차그래프형태가 가속도형태와 유사

하며 그 크기도 가속도에 영향을 받음을 알 수 

있다. 위치오차(peak to peak)가 가장 적게 나타

난 순으로는 Trapezoidal, 5th polynomial, PVT, 3th 

polynomial, S-curve, 7th polynomial, PT 순이며, 끝

시간(7sec)에서의 위치오차가 작은 순으로 정리

하면 S-curve, Trapezoidal, 5th polynomial, 7th 

polynomial, PVT, 3th polynomial, PT 이다. 또한 

위치오차의 setting time 를 ±20m 내로 들어 

올 때라고 한다면 setting time 이 가장 짧은 순

으로 정리하면  S-curve, Trapezoidal, 5th polynom 

ial, PVT, 3th polynomial, 7th polynomial,   PT 이

다. 위에서 언급한 분석한 방법 이외에 주파수 

분석등과 같은 다양한 분석 요소가 있다. 
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