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1. 서 론 

브러시리스 DC (BLDC) 는 많  산업 야에  

리 사 고 다. BLDC 는  적고, 고

회전,  신뢰  보 하고 다. 문에 

, 가전제  등 많  에 적 어 사 고 

다. 최근에는  저 , 저진동  하여 욱 

정 한 회전 도  크  컨트  고 다. 

 능  개 하  하여 계변수  변화  

확 하  한  많  연 들에 해 연

어 다. 민감도해  효과적    하나  주

 조시스 에  사 어 다. 최근 BLDC 는 

동차산업과 료 산업 지 확 어 사 고 

다.  능 향상에 한 가 가함에 

라 BLDC 에 한 민감도 해  필 하게 었

다. 

  연 들  주  민감도   제

어 알고리 과 전 적 특 에 초점  맞추었다. 

런 연 들  주  는  전 적 거동

다. 그러므  런 연 들  저항과 스  변

화  함께 전 적 특 만  조사한 것  

다. 실제 시스  계적  전 적 

 다. 그러므  계적 매개변수  전

적 매개변수  동시에 고 해야 한다. 본 연 에

는 직접미  하여  매개변수에 한 

편미  민감도 정식  도하고 민감도 정식  

하여 계적 매개변수  전 적 매개변수  

함께 고 한 민감도 해  수행하 다. 해 한 결

과  통하여  능  향상시킬 수 는 계 

변수  제안하 다. 

2. 모델링 

Fig. 1  8 극, 12 슬 , 3 상 BLDC  개략도

다. Fig. 1(a) 는  회전  고정  나타내고 

다. Fig. 1(b)에 는 3 상 Y-연결  나타내고 다. 

 a, b 그리고 c 는 스 La, Lb 그리고 Lc, 

저항 ra, rb 그리고 rc  가지고 다. 

 

3. 민감도 정식 

BLDC  지 정식  다 과 같다. 
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          (a)                      (b) 
  
Fig. 1.  Eight-pole, twelve-slot, three-phase BLDC motor: 
(a) the mechanical structure and (b) the Y-connection.  
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본 연 에 는 민감도 식  도하기 해 직

미  사 하 다. 직 미  사 하여 운

동 식  각각  매개변수에 하여 미 하 다. 

 미 식  민감도 미 식 다. BLDC 터

 민감도 식  터  변수 중 하나 s 에 한 

편미  식 다. 식 (1)-(6)  s 에 하여 편미

하여 다 과 같  민감도 식  얻었다. 

 

,ssss fsKsCsM =++ &&&           (7) 

4. 결과  고찰 

 
Fig. 2 는 회 도, 기 토크,  진동에 한 

각 변수들  민감도 다. 코  턴수가 가  민감

하고, 회  시스템  핑  가  감하다는 것

 알 수 다. 또한, 기 토크가 변수들에 해 

상당히 민감하고, 상 로 회 도는 감하다

는 것  알 수 다. 

민감도 해  통하여 개   계변수  

도출할 수 다. Fig. 3  개   전  

크, 회전 도, 그리고 진동  나타내고 다. 

5. 결  론 

계에 어  전 적 계변수가 계적 

계변수에 비해 좀  민감하다는 것  확 하 다. 

특히,  수는 BLDC 시스 에  가  

민감한 계변수  알 수 었다. 가  민감한 

계변수  계하는 것   능향상에 

효과적 다. 그러나  도  크  향상하  

한 계에  핑과 강  제거하 다. 그 

는 도  크는 핑과 강  변화에 해  

비 형적  가하  문 다. 민감도 해  

결과  통해  가  감한 계변수  제거하고 

BLDC  계  정하 다.  리얼 

 통해  적함수  시간 답  정  

에  계산하 다.  과정  통해  향상  

 계변수  얻었다. 

후  기 

 논문  2007 년도 재원( 원  

학술연 사업비) 로 한 학술진흥재단  

지원  아 연 었 (KRF-2007-521-D00020). 
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Fig. 3. Time histories of the objective functions in the 
previous and improved design: (a) the electromagnetic torque, 
(b) the rotating speed, and (c) the radial displacement. 

 
Fig. 2. Sensitivities of the objective functions for the 
parameters. 
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