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1. IPM Motor Model
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모델링시의 가정
1) 고정자의 3상 권선 : 대칭분포
2) 철손 무시
3) 공극에 쇄교하는 자속이 공간적으로 정현파 분포
4) 철심의 투자율: 무한대-> 포화현상 무시

정지좌표계 as-bs-cs
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1. IPM Motor Model
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1. IPM Motor Model
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KE_real:=0.09072/sqrt(2.)

R:=0.016
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2. SVM INVERTER

Vdc
2

Vdc
2

n

a

b

c

Idc

Q1 Q3

Q4 Q6 Q2

s

zm

zm

zm

eas

ebs

ecs

ias

ibs

ics

Q5D1 D3 D5

D4 D6 D2

dccba
dc

sn VSSS
V

V
2
1)(

3
−++=∴

⎩
⎨
⎧

Off
On

Sb :0
:1

▶Van : Pole 전압,  Vas : 상전압,  Vab : 선간전압, Vsn :옵셋전압

⎩
⎨
⎧

Off
On

Sa :0
:1

)2(
3

)12(
2

)2(
3

)12(
2

)2(
3

)12(
2

bac
dc

snc
dc

cs

cab
dc

snb
dc

bs

cba
dc

sna
dc

as

SSSVVSVV

SSSVVSVV

SSSVVSVV

−−=−−=

−−=−−=

−−=−−=

)(
)(
)(

acdcascsca

cbdccsbsbc

badcbsasab

SSVVVV
SSVVVV
SSVVVV

−=−=

−=−=
−=−=

⎩
⎨
⎧

Off
On

Sc
:0
:1

스위칭 함수

cscbsbasadc iSiSiSI ++=

 

V7 111( , , )V4 0 11( , , )

V2 11 0( , , )V3 0 1 0( , , )

bs

as

cs

V0 0 0 0( , , )
V1 1 0 0( , , )

Sector 1

Sector 2

Sector 3

Sector 4

Sector 5

Sector 6

2
3

Vdc

)1,0,0(5V )1,0,1(6V
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2. SVM INVERTER-Subsheet
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3. Transformation
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4. Current Controller 
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5. Maximum Torque & Field Weakening Algorithm

IPM SM의 Torque

Maximum Torque
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5. Maximum Torque & Field Weakening Algorithm

5. Maximum Torque & Field Weakening Algorithm
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6. Simulation and Experiment 
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6. Simulation and Experiment 
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6. Simulation and Experiment 

Speed Reference, Speed Idss, Iqss

Idse,Iqse 역기전력, Z pulse

4500 rpm
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7. Conclusion

1) 골프카용 IPM Motor Drive System 의 시뮬레이션 모델 개발
- SVM Inverter   
- Transformation
- Current Controller 
- Maximum Torque & Field Weakening Algorithm

2) 시뮬레이션 모델을 이용한 구동시스템의 특성 파악
- 자속각의 오차에 대한 영향
- Maxiumum Torque 및 Field Weakening Algorithm의 동작

특성 확인
- Parameter 오차에 대한 영향 분석
- 전동기의 기계적 출력 확인

3) 차후 개발 모델
- EPLD 및 DSP 프로그램, 센서 등을 탑재한 구동시스템의 모든 부분이
포함된 시뮬레이션 모델 개발


