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SMC damping control

SMC speed control

그림 제안하는 슬라이딩 모드 제어기1. 

Ω

표 모터 파라미터1  
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그림 슬레이브 모터 부하 인가 시 속도 응답 2. 

1rm

2rm

2 1diff rm rm   

[20rpm/div]

[25rpm/div]

1500[rpm]

0[rpm]

Time 0.05[s/div]

(a)

(b)

그림 마스터 모터 부하 인가 시 속도 응답 3. 

그림 파라미터 변동에 따른 속도 응답4. ( )
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