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대관성을 가지는 인휠 모터 기반 구동 시스템은 저주파 영역에서 뚜렷한 위상 지연과 응답 저하가 나타나며, 

이는 시스템 모델링 및 제어기 설계 시 필수적으로 고려해야 할 요소이다. 본 연구에서는 베벨기어 기반 조향-

구동-서스펜션 일체형 모듈과 19인치 KIA Carnival 휠 및 245/45R19 타이어로 구성된 인휠 모터 실험 시스템

을 구축하고(Fig. 1), 다양한 저주파 입력 주파수(0.05, 0.1, 0.2, 0.4, 0.8 Hz)를 인가하여 응답 데이터를 획득하였

다(Fig. 2). 

 

입력 주파수별로 출력의 위상 및 진폭 변화를 분석한 결과, 0.05 Hz와 0.4 Hz 구간에서는 약 -78°의 위상 지

연이 나타났으며, 이는 시스템의 대관성 특성을 잘 반영하는 것으로 분석되었다. 또한, 주파수가 증가함에 따라 

위상 지연이 점차 감소하는 경향과 진폭 응답의 선형성을 관찰할 수 있었으며, 식별한 전달함수 모델과의 주파수 

응답 비교(Fig. 3)를 통해 실험 데이터와 모델 간 높은 일치도를 확인하였다. 실험은 동일 조건에서 반복 수행되

었으며, 각 실험 간 추정된 파라미터의 변동이 5% 이하로 유지되어 식별 결과의 신뢰성과 일관성을 확보하였다. 

 

본 연구는 대관성 시스템의 실험 기반 모델 검증 결과를 제시함으로써, 향후 실제 차량 플랫폼 및 대관성 로봇 

시스템의 파라미터 식별 및 제어 모델 설계 과정에서 기초 데이터로 활용될 수 있다. 
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Photo. 1 Bevel gear -based steering-driving-suspension integrated module 

  

 

 

 

 

 

 

 

Photo. 2 Experimental set-up of in-wheel motor system 

 

Photo. 3 Frequency response characteristics of in-wheel motor system 
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