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1. 서론 

 
다양한 산업 환경에서 고정밀도의 위치 

결정 능력을 요하는 장비들이 사용되고 있다. 

평면모터도 이러한 장비 중의 하나로 이동자가 

이동하기 하기 위해 어떤 매개물질이 따로 

필요하지 않기 때문에 진공환경과 같은 특수한 

작업환경에서 많이 사용되고 있다. 평면모터는 

동기형 모터와 같은 방식으로 각 평면모터가 

구현 가능한 자유도 방향의 운동을 동시에 

직접 구동 및 제어하기 때문에 고효율 

소형화의 장점 가지고 있고 점차 많은 분야에  

적용이 되고 있어 차세대 구동기로 많은 

연구가 진행되고 있다.[1-4] 

 

2. 철심형 평면 모터 
 

철심형 평면 모터는 3 자유도(x, y ) 평면 

운동을 하며 동일한 구동 조건일 때 자기부상 

평면모터 보다 더 높은 추력을 발생시킬 수 

있다. 본래 일반적으로 일컬어 지는 

평면모터는 자기부상 평면모터이다. 그렇지만 

자기부상을 위해서는 공심형 코일을 사용해야 

하므로 추력이 약해지는 단점이 있다. 더 높은 

추력을 얻기 위해 철심형 코일을 이용하여 

평면모터를 구성하면 자석이 철심형 코일의 

철심(core)을 끌어당기는 힘(흡인력)이 발생하여 

자기부상을 구현할 수 없게 된다. 따라서 

철심형 평면 모터는 자기부상에 대한 사양이 

제외되고 Fig. 1 에 나타낸 것 같이 추력을 

만들어내는 이동자와 철심코일, 자석과 철심 

사이의 흡인력으로 인하여 발생한 마찰을 

줄이기 위한 볼 캐스터(Ball caster)와 

유리판으로 구성 된다. 

 

 
Fig. 1 The system of core-type planar motor 
 

3. 제어 시스템 구성 
 

철심형 평면모터 시스템 구성도를 Fig. 2 와 

같이 나타내었다. 위치 명령이 제어기로 

들어가면 제어기에서는 위치 명령에 따른 

전류를 철심형 평면모터에 흘려준다. 

평면모터에 전류가 흐르면 이동자가 추력을 

발생시키면서 이동하게 되고 이동자의 

이동량을 위치 추정센서로 측정하여 제어기에 

되먹임 하게 된다.  

 

 
Fig. 2 System composition of a planar motor and 

controller 

 

전용제어기를 이용하여 가동되던 기존의 

평면모터연구와 달리 본 연구에서는 평면모터 

제어시스템을 구성하기 위하여 상위 제어기로 

Deltatau 사의 UMAC 에 Fig. 2 에 나타낸 것과 
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같은 내부 알고리즘을 작성하여 철심형 평면 

모터의 제어기로 사용하였다.  드라이버는 

져스텍 JSMD-02 를 사용하여 전류를 코일에 

인가하였다.  

위치 추정기로 홀센서 배열을 직접 

제작하여 Fig. 3 에 나타낸 것과 같이 고정자 

코일 사이 공간에 위치시켰다. 홀센서 배열 

위치 추정기는 임의의 정현파에서 반 주기 

차이가 나는 두 위치의 값을 더하면 상쇄되는 

원리를 활용하여 자석 배열의 자속 밀도 

분포에 큰 영향을 미치는 1 주기, 2 주기 

고조파를 제거한다. 또한 Fig. 4(a)와 같이 

연성되어 나타나는 2 차원 자석 배열의 자속을 

Fig. 4(b)와 같이 분리하여 데이터 처리를 통해 

이동자의 3 자유도(x, y ) 평면 움직임을 

추정하여 제어기로 되먹임 한다.  

 

 
Fig. 3 Hall sensor position estimator 

 

 
Fig. 4 Data processing result of hall sensor array 

estimator 

 

4. 결론 
 

3 자유도의 평면 운동이 가능한 철심형 

평면모터의 시스템 구성을 수행하였다. 

제어기로는 Deltatau 사의 UMAC 을 사용하였고 

져스텍 사의 JSMD-02D 를 사용하여 철심형 

평면코일에 전류를 흘려주었다. 철심과 자석 

사이 흡인력을 고려하여 유리와 볼캐스터를 

이용해 평면모터를 구성하였으며 제작한 

홀센서를 이용하여 평면모터 이동자 자석 

배열의 2 차원 자속 연성과 고조파의 영향을 

제거하고 이동자의 이동을 추정하였다. 
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