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Abstract – 최근 산업에서 안정성확보의 필요성에 따른
Redundancy한 시스템에 대한 연구가 활발히 진행 중이다. 본
논문은 대칭형 6상 Dual-Winding 타입의 PMSM 구동 중에 고
장발생시 이를 강인하게 제어할 수 있는 알고리즘을 제시하였으
며 고장이 발생한 권선 외에 나머지 상의 전류 위상각을 조정하
는 제어법을 제안하였다. 시뮬레이션을 통해 고장 발생 시 본
논문에서 제안하는 보상 제어법을 통해 출력 성능이 개선되었음
을 Matlab/Simulink로 검증하였다.

1. 서    론

희토류 자석과 같은 고성능 영구자석 발달로 인해 영구자석
전동기(PMSM)가 시스템의 소형화, 고출력, 고효율을 만족시키
게 되었다. 이에 따라 다양한 분야의 산업 현장에서 널리 사용
되고 있으며 일반적인 3상 시스템에서의 출력과 효율 증가에 관
한 많은 연구가 이루어졌다. 반면 최근에 항공, 우주, 자동차, 선
박 등의 다양한 산업에서 전동기 시스템이 효율뿐만 아니라 안
정성에 관한 기술 개발이 요구되고 있다. 이에 따라 여분의 시
스템을 구성하여 높은 신뢰성을 확보하는 Redundancy 기술이
주목받기 시작하면서 이를 만족하는 다상 전동기 시스템에 관한
연구가 활발히 이루어지고 있다[1].
특히 다상 전동기 시스템 중에 Dual-Winding 시스템은 두 개
의 권선 Set을 이용하여 한 개의 권선 Set의 고장 발생 시 나머
지 Set을 이용하여 구동할 수 있기 때문에 권선 이외에도 스위
칭 소자, 제어기의 여분의 시스템을 구성하여 높은 신뢰성을 확
보할 수 있다.
Dual-Winding 전동기는 고정자 권선 배치에 따라 여러 가지
로 나눌 수 있는데. 이 중에 대칭형은 각 고정자 권선이 일정한
간격으로 배치된다. 대칭형 구조는 한 개의 권선 Set만 구동할
때 토크 리플이 많이 발생하지만 상대적으로 더 큰 토크를 발생
시킬 수 있기 때문에 고장운전 상황에서도 높은 토크가 요구되
는 견인용 전동기, EPS 시스템에서의 이용에 적합하다[2]-[3].
본 논문에서는 대칭형 Dual-Winding PMSM의 1상 고장시에
도 권선Set을 탈락시키지 않고 정상동작 시스템을 최대한 이용
하는 고장에 강인한 제어법을 제안한다.

2. 본    론

  2.1 상 고장시 Fault-tolerant 제어 전략

<그림 1> 대칭형 3상 Dual-Winding 전동기

  <그림 1>의 (a)와 같은 대칭형 3상 Dual-Winding 전동기의
권선 배열에서. 권선이나 인버터의 단락 고장이 발생 할 경우는
시스템에 치명적인 과전류가 흐르기 때문에 단락이 발생한 권선
Set을 탈락시키고 남은 3상을 이용하여 구동해야 한다.
반면 권선이나 인버터 1상에 개방 회로 고장이 발생할 경우에

는 <그림 1>의 (b)와 같이 남은 2상과 나머지 권선Set을 이용
하여 구동이 가능하다. 하지만 남은 2상에서는 불평형 성분이
존재하기 때문에 온전한 회전자계가 형성되지 않는다. 이로 인
해 출력토크가 감소하고 토크 리플이 증가한다. 하지만 남은 2
상의 전류위상각을 조정할 수 있기 때문에 이를 통해 불평형 성
분을 제거하게 되면 온전한 회전자계를 형성하여 1상 개방 회로
고장에도 리플이 저감된 출력을 낼 수 있게 된다.

2.1.1 회전 기자력 발생을 위한 전류 위상각 조정
<그림 1>의 (a)의 구조에서 (b)와 같이 1상 개방 회로 고장이

발생했을 때 남은 2상의 불평형 성분을 제거하기 위해 조정해야
할 전류의 위상각을 다음의 과정을 통해 구할 수 있다.
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은 상의 기자력을 나타내며 이때 크기가 Fmcos인
기자력이 공간에 분포하게 되며 전류를 함축하고 있다. 이때 기
자력이 발생하는 공간적인 위치를 라고 할 때, 상의 기자력
또한 식 (2)와 같이 나타낼 수 있다. 여기서 는 상과의 전류
의 위상차로써 이를 조정하여 회전 기자력을 형성 할 수 있다.
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식 (1)과 식 (2)를 정리해보면 다음 식 (3)과 식 (4)와 같이 표
현할 수 있다. 식 (3)과 식 (4)의 우측 첫 번째 항을 기자력의
정상분, 두 번째 항을 역상분으로 나타낼 수 있다.
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회전 기자력의 역상분의 특성에 따라 식 (5)와 같이 나타낼
수 있으며 이를 이용하여 위상각을 구하면 식 (6)과 같다.
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따라서 상 단선시 상과 상의 위상차가 60도일 때 고정
자에서 회전 기자력이 생성된다[4]. 식 (3)과 식 (4)의 정상분의
합과 식 (6)을 이용하여 식 (7)을 도출해 낼 수 있다.
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상과 상에 의해 발생한 회전 기자력의 위상은 정상운전에
비해 30도 앞서게 된다. 따라서 전기적 각도를 전체적으로 30도
뒤진 위상으로 보정해야 원형의 회전 자계를 만들 수 있다.

  2.1.2 위상각 조정을 적용한 Fault-Tolerant 제어 기법
3상 Dual-Winding IPMSM의 벡터 제어를 기반으로 1상 개방
고장 시 Fault-Tolerant 제어가 가능한 제어 블록도를 아래의
<그림 2>를 통해 나타내었다.

  <그림 2> 보정 제어 기법을 적용한 IPMSM의 제어 블록도

정상운전 시 3상 Dual-Winding 전동기에서는 두 권선 Set에
인가해 주는 전류를 각각 제어하여 토크를 발생시킨다[5]. 만약
전동기 권선 혹은 인버터에 1상 개방 고장 발생 시 나머지 2상
의 인가 전압의 위상각을 고려하여 지령전압을 생성한다. 벡터
제어 시 조정된 위상각을 고려하여 좌표변환해야 한다.

 2.2 시뮬레이션
  Matlab/Simulink를 이용하여 <표 1>의 사양의 IPMSM에 대
한 시뮬레이션을 진행하였으며 정상동작 중에 1상 개방 고장이
발생 했을 때 앞 절에서 제안한 제어법을 적용하여 결함에 대한
보정을 진행하였다.

<표 1> 시뮬레이션 전동기/제어기 파라미터

Parameter Spec Parameter Spec

Rate Torque 160[Nm] DC Voltage 48[V]

Pole 4[EA] Phase Current Peak 300[A]

Phase Resistance 8.31[mΩ] Phase Voltage Peak 27.7[V]

1st d-axis Inductance 0.1533[mH]

2nd d-axis Inductance 0.2574[mH] Inertia Moment 0.2[kg-m2]

1st q-axis Inductance 0.1533[mH] C.C frequency 20[kHz]

2nd q-axis Inductance 0.2574[mH] S.C frequency 0.5[kHz]

Linkage Flux 0.0789[Wb]

시뮬레이션 상황은 IPMSM의 일정속도 운전중에 1상 개방 고
장이 발생하여 고장운전이 진행되며, 그 이후에 Fault-Tolerant
제어를 적용하여 상 고장에 대한 보정 운전을 진행한다.

  2.2.1 시뮬레이션 결과
IPMSM의 지령속도 200rpm, 부하토크 150Nm의 저속, 고 토

크의 정속도 구간에서 1상 개방 고장이 발생 했을 때의 토크와
회전속도의 추이를 시뮬레이션을 통해 살펴보았다.

<그림 3> Fault-Tolerant 제어법 적용 시 시뮬레이션 파형

시뮬레이션을 통해 6상 Dual-Winding 전동기의 1상 개방 고장
상황에서 본 논문에서 제안한 제어법 적용했을 때, 토크의 리플
과 회전속도의 Haunting이 감소됨을 확인 하였다.

3. 결    론

전동기를 구동할 때, 상 고장이 발생하는 경우 진동, 소음, 발
열과 같은 추가적인 영향이 나타나며 이는 전동기나 주변기기의
2차 고장의 요인이 될 수 있다. 이러한 영향을 감소시키기 위해
본 논문에서 제시한 알고리즘을 이용하면 전동기의 안정성을 높
이고 시스템의 신뢰성을 증가시킬 수 있다.
앞서 살펴본 시뮬레이션의 결과를 통해 Fault-tolerant 제어이

용 시 상 고장의 악영향을 감소시킬 수 있으며 시스템의 안정성
을 증가시키는 것을 검증하였다.
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