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구동방식의 비교

 서보모터의 신속성

 T=Iα ➡ α=T/I 
• Where, T는 토크로 회전력, I는 관성모멘트, α는 각가속도를 의미한다. 

 위식에서 각가속도인 α가 커지려면 T는 커야하고, I는 작아야 한다. 즉 작은

관성모멘트(경량)에 강한 회전력이 발생하도록 설계된 모터가 서보모터이다.
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Servo

 서보(Servo)의 학문적 의미
 서보시스템(서보系)은 물체의 위치 ·방위 ·자세 등의 변위를

제어량(출력)으로 하고, 목표값(입력)의 임의의 변화에 추종하도록 한
제어계로 서보 Mechanism이라고도 불린다. 서보는 바로 서보
Mechanism의 약자

 서보모터는 서보계를 갖는 모터라고 말할 수 있다. 서보모터는 다른 일반
모터보다 빠른 응답과 넓은 속도제어의 범위를 가진 제어용 전동기로, 그
전원에 따라 직류 서보모터와 교류 서보모터로 분류되는데, 최근에는
거의 교류 서보모터인 3상 서보모터를 사용하고 있는 추세이다.
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서보모터 및 서보드라이브의 기술동향
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서보모터의 종류

DC 서보모터 AC 서보모터

브러시 서보모터 브러시리스 서보모터

제어구조가 간단 제어구조가 복잡

단상인버터 3상인버터

회 전 전 기 자 형 ( 코 일 이
회전함)

회전계자형(자석이 회전함)

방열이 나쁨 방열이 양호

유지,보수가 필요(브러시 마모)유지,보수가 거의 필요없음

최대속도가 낮다 최대속도가 높다

정격용량이 작다 정격용량이 크다

DC Servo Motor AC Servo Motor
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서보모터의 사양

 Rated Speed(정격속도): 3,000 r/min = 314.16 rad/sec 
 모터의 가장 적합한 회전속도로 이러한 정격속도로 계속 회전이

가능하다.
 Rated ~는 용어가 많이 나오는데 이는 정격속도에서의 ~라고

해석하면 된다. 예를 들어

 Rated Torque: 정격속도에서 가지는 토크값: 0.32 N․m 
 Rated Output: 정격속도에서 가지는 출력값: 0.32×314.16 = 100 W

 Maximun Speed(최대속도) = 4,500 r/min

 Encoder의 Resolution = 217 = 131,072 
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Spec. of HC-MFS 13(B)
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엔코더의 종류

 증가형 엔코더

 적분기와 같으며 단지 각 위치의 변화만을 출력한다

 엔코더가 시작점에 대한 정보를 제공하지 않음

 전원을 켤 때마다 위치 추적을 하기 위하여 원점검색(홈검색)을 해야함

 16bit의 resolution인 경우에도 A,-A,B,-B,Z,-Z의 6개의 신호선밖에
필요없음

 절대형 엔코더

 각 위치에 대한 고유의 위치정보를 출력한다.
 엔코더가 시작점에 대한 정보를 제공함

 전원을 켤때마다 원점검색을 할 필요가 없음

 16bit resolution인 경우 16개의 다수의 신호선이 필요 ->대개의 경우
직렬전송방식을 사용함


