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비안정 멀티바이브레이터를 이용한 가변속도 가능한 

저전력 모터

Variable speed control of low power motor by using the astable 
multivibrator

이용일*

Yong-IL Lee*

요  약  재 수없이 많은 가 제품이나 IT 부품 등에서 력 DC모터를 용시켜서 회 력을 가해야 하는 곳에는, 

어느 때나 어느 곳에서나 응 인 용이 가능한 기술이 필요함으로써, 비안정 멀티바이 이터를 이용한 력 아

이디어 제품을 실험 으로 개발하 다. 모터구동이 일반 으로 기 구동시에 많은 력을 소모하며, 정상 동작시에 

력 동작을 이루어내는 구동원리를 이용하여, 원 자체를 펄스 형태로 공 하여 력 동작을 구 하여. AC모터이

든지 DC모터이든지 어느 것이든지 용 가능한 기술실험 동작 결과를 증명하 다.  

Abstract  We have developed ideal products that need low power by utilizing astable multivibraters since we are 
in need of technology that can be adaptable to any environments anytime because tons of thousands of electric 
products and IT products need to be operated by low power DC motors. Since motors generally use much 
electricity in an initial stage of operation, we have testified and proved the technology that can be furnished with 
any kinds of motors including those of AC and DC by loading them with on-off systems with electric pulse with 
operating methodology that has realized low-electrical operation when normally operated.
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Ⅰ. 서  론

비안정 멀티바이 이터를 이용한 가변속도 가능한 

력 모터 제어의 작동과정을 아이디어에 한 원리, 

작동과정 등을 도면과 사진으로 설명해 본다.

그림 1. 비안정 멀티바이브레이터를 이용한 가변속도 가능한 

저전력 모터 제어

Fig. 1. variable speed control of low power motor by 

using the astable multivibrator
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Ⅱ. 전원단속(On-Off)부

  

그림 2. 전원단속부

Fig. 2. power On-Off parts 

트랜지스터를 Q3가 "OFF“"라고 가정하면, 콜 터 

압은 VCC로 증가하고 있다. 그러는 동안 트랜지스터 Q4

는 "ON"으로 설정되어 있다. VCC=+3V라 하면, Q3의 컬

터에 연결되어 있는 커패시터 C2의 이트 "A"는 

한 VCC의 +3V를 향해 상승한다. C2 커패시터의 다른 쪽 

이트 "B"는 트랜지스터 Q4의 베이스 단자에 속되

고, Q4의 이미터가 GND에 연결되어 있으므로 VBE=0.6V

이고, 따라서 Q4의 베이스 압 즉, C2 커패시터의 

이트 "B"는 0.6V 이다. 커패시터 C2은 이트 “A”와 

“B”에 걸쳐 2.4 볼트의 차를 갖는다.

Q3가 ON이 되면, 커패시터 C2의 이트 "A"는 즉

시 0.2V (VOL=VCE=0.2V)로 떨어지고, 이트 "A"의 

압강하는 이트 "B"에서 같은 압강하를 일으킨다. 

즉, 이트 "B"는 -2.2V가 된다. Q4 베이스에서의 마

이 스 압은 Q4를 “Hard OFF” 시키고 불안정한 상태

가 된다.

커패시터 C2의 이트 "B"는 R2를 통해서 충 되기 

시작하고, Q4의 베이스는 VCC=+3V를 향하여 증가한다. 

이 때의 시정수는 C2XR2의 값이다. 하지만 Q4의 베이스

는 VCC에 도달하지 못하고, +0.6V 에 도달하면 Q4가 

Turn-On이 된다. 그리고  C5에 하여 의 C2에 해당

하는 과정이 반복된다.

만일 시정수 R2•C2와 R7•C5가 같으면 Mark와 

Space의 비율이 1:1인 형이 생성되고, R과 C값을 변화

시켜 Mark와 Space의 비율을 임의로 변경할 수 있다.

RC 회로의 충방  시간을 계산해 보면, VCC의 0.5배 

되는 시간은 시정수의 0.69배이다.

이것을 수식으로 표 하면,

   주기 T = tM+tS

     (tM: Mark Time,  tS: Space Time)

 tM=0.69XC2XR2

 tS=0.69XC5XR7

여기서 주기 T가  회로의 PWRCTL 신호가 되며, 

Mark와 Space의 비율은 tM과 tS로 결정된다. 한  신

호의 주 수는

  

가 된다.

* 달링톤(Darlington) 회로부

달링톤 회로부는 원단속부에서 생성된 신호를 류

증폭하여 모터 구동 원으로 공 한다.

그림 3. 달링톤 회로

Fig. 3. Darlington circuits

Ⅲ. 모터 제어 및 구동

1. 모터제어부

원 단속부와 같은 비안정 멀티바이 이터 회로로

서, RC 시정수 값을 변화시켜 높은 주 수를 발생시켜 

모터 구동시 력 소모를 인다. 한 원 단속부로부

터의 <Switched Power>신호에 의해 원이 단락되어 

모터구동 신호 <MD>가 TONE-BURST 발진기 형태의 

출력 형을 나타낸다.
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이 회로에서는 Mark와 Space의 비율을 1:1로 한다.

  주기 T = tM+tS 

  (tM: Mark Time ,tS: Space Time)

   tM=0.69XC1XR4, 

   tS=0.69XC3XR5=0.69XC1XR4 

  (여기서 C1=C3, R4=R5)

여기서 주기 T가  회로의 PWRCTL 신호가 되며, 

Mark와 Space의 비율은 tM과 tS로 결정된다.

그림 4. 모터 제어부

Fig. 4. motor control part

한  신호의 주 수는

    

가 된다.

2. 모터 구동부

모터제어부에서 생성된 <MD>신호를 달링톤 회로를 

이용하여 류를 증폭시켜 모터를 구동하는 부분이다. 

이 때 모터 구동 원 역시 원단속제어부에서 생성된 

<Switched Power> 원을 사용하여 모터 구동시 단속

(ON-OFF) 기능을 제공한다.

그림 5. 모터 구동부

Fig. 5. motor operation part

Ⅳ. 실험 및 결과

비안정 멀티바이 이터를 이용한 가변속도 가능한 

력 모터 제어의 동작 과정을 모터의 회 치 순서

별로 사진으로 나타내었다.  회로의 <MD> 신호에 의

해 단속되는 3[V]의 압( 원)이 사진에서 나타낸 것 

같이, 노락색 DC모터(40mm(가로)ⅹ10mm(세로)ⅹ15mm

(높이)의 입력단에 인가시켰으며, 압이 인가되는 순간

부터, 오실로스코 에 측된 여러 가지 순간의 동작 

형을 다음과 같이 사진으로 증명하 다. 개발한 모터의 

회 부( 록 날개 모형 부착)의 불연속 제어 회로 동작 

과정을 쉽게 검증되어 보이도록 시간  별로 사진을 첨

부하 다. 한 오실로스코 에는 모터 동작시의 인가

원 신호가 디스 이 되고 있으며, 형의 있고 없음이 

모터의 동작과 정지를 표 해주고 있다.  즉, 이 회로에서 

모터는 일정시간 동작하고 일정시간 정지하고를 반복하

며 정확한 방  동작이 가능함을 증명하고 있다.

사진1. 08:00시 방향 사진1. 09:00시 방향
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사진3. 10:00시 방향 사진4. 12:00시 방향

사진5. 14:00시 방향 사진6. 16:00시 방향

사진7. 17:00시 방향 사진8. 19:00시 방향

사진9. 20:00시방향 사진10. 24:00시 방향

그림 7. 실험 결과

Fig. 7. experimental result

Ⅴ. 결 론

비안정 멀티바이 이터를 이용한 가변속도 가능한 

력 모터 제어를 개발하 으며, 동작 과정을 모터의 

회 치 시계방향 순서별로 입증하 으며, 향후 모터의 

정격을 고려한  력 제어 시스템을 개발  특허 출

원을 계획하고자 한다.
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