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엘리 칸  가 단에  가 어 상 에  승강 다. 상  에 공 는   변

 치에  어 다. ,  변  치는 어 치에  어 다. 어 치는 엘리 칸  주

시에, 상  생 운 시에 어  생  값  다. , 어 치는 는 생 

값    값에 도달 , 는 생  값 가  도  상   변  치

어 다. 

  도 - 도1
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특허청  

청  1 

동  브(driving  sheave,  5) ,  상  동  브(5)  시 는  (4)  가지는  상 (hoisting

machine, 3),

상  동 브(5)에 감겨지고, 엘리 칸(1)  균 (2)가 매달 는  가 단(suspension mean, 7), 

상  가 단(7)에  가 어, 상  상 (3)에  승강 는 엘리 칸(1),

상  (4)에 공 는  어 는  변  치(8),  

상   변  치(8)  어 는 어 치(11)  비 고, 

상  어 치(11)는 상  엘리 칸(1)  주 시에, 상  상 (3)  생 운 시에 어  생 

값  고, 는 생  값    값에 도달 , 는 생  

값 가  도  상   변  치(8)  어 는 엘리  치. 

청  2 

청  1에 어 ,

상  어 치(11)는 상  엘리 칸(1)  가 도  감 시 는 것에 , 는 생  값

가  는 엘리  치. 

청  3 

청  1에 어 ,

상  (4)는 d   q  에  동 는 동 (同期) 고,

상  어 치(11)는 상  d  , 상  q    상  (4)  각 도(角速度)에 여, 상  생

 값  는 엘리  치. 

청  4 

청  3에 어 ,

상  어 치(11)는 상  d   미리 진 값  고, 상  q   가  ,  , 

   나 상에 여  값  는 엘리  치. 

  

   

본  동  능  게 는 것에 , 엘리 칸  고  운 는 엘리  [0001]

치에  것 다. 

 경  

래  엘리  어 치에 는 엘리 칸  재량에 라,   그것  동 는   동[0002]

 내에 , 엘리 칸   주 시  도  가감  주 시  가감 도가 변 다. 에 , 

 여  어 엘리 칸  운   상 다(  들어, 특허 헌 1 참 ). 

특허 헌 1: 본 특개 2003-238037  공보[0003]

상  같  래  엘리  어 치에 는  생 는 생  처리에 도 고 어[0004]

지만, 어떻게 처리 지는 지 다.  에, 생   값  어 , 는 감

도  얻지 못 여 엘리 칸  지 치  지나쳐 릴 우 가 었다. 

본  상  같  과  결   루어진 것 , 엘리 칸  고  운 , 생 [0005]
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  비   는 엘리  치  얻는 것   다. 

 상  

본 에  엘리  치는, 동 브(driving sheave) , 동 브  시 는  가지는 상[0006]

(hoisting machine); 동 브에 감겨  는 가 단(suspension mean); 가 단에  가 어, 

상 에  승강 는 엘리 칸; 에 공 는  어 는  변  치;   변  치

어 는 어 치  비 고, 어 치는 엘리 칸  주 시에, 상  생 운 시에 어  생

 값  고, 는 생  값    값에 도달 , 는 생 

 값 가  도   변  치  어 다. 

실 시 

, 본  람직  실시 태에  도  참 여 다. [0009]

실시 태 1. [0010]

도 1  본  실시 태 1에  엘리  치  나타내는 도 다. 엘리 칸(1)  균 (2)[0011]

는 상 (3)에  승강  내  승강 다. 상 (3)는 (4), (4)에  는 동 브(5), 

동 브(5)   동 는 브 (도시 지 )  가지고 다. 

(4)에는 (4)   도  극 치  검   도 검 (6)가 마 어 다. 도 검[0012]

(6) 는,  들어  는 리 (resolver) 등  고 다. 

동  브(5)에는  엘리 칸(1)   균 (2)  매다는  가  단  복  개(도 에 는  1개만[0013]

나타냄)   (7)가 감겨  다.  (7) 는,  들어 통상  , 는 트 상   등

   다. 

(4)에는  변  치(8)  통 여 원   공 다.  변  치(8) 는,  들어[0014]

  본 주  내에 복  직    생시 는 것에    는 PMW 

어  가 고 다.  같  에 는  칭 듀티비  는 것에  (4)에

   변 다. 

,  변  치(8)  원 사 에는 차단 (도시 지 )가 마 어 다.  변  치(8)  과[0015]

는 차단 에  지 고 다.  변  치(8)  (4)에 공 는  값   검 (CT;

9)에   값  검 다. 

생 (10)  상 (3)  생 운 시에 (4)가 생시 는  열  비 다.  경우, (4)[0016]

에 가 지는 간  생 (10)  량에  다. 에 비 , 생 (10)  갖지 는 엘리

 치에 는 매트릭  컨 나 간  생에 , (4)에    어 고 원에 돌

다.  경우, (4)에 가 지는 간  원 에  다. 

 변  치(8)는 어 치(11)에  어 다. 어 치(11)는 동계   허   내에 , 엘[0017]

리 칸(1)  고 도나 가 도  가능    엘리 칸(1)  주  시간  단 도  도 지

생 다. , 어 치(11)는 리 어 (12), 도 지  생 (13), 동 어 (14)  도 (15)

 가지고  다.  리  어 (12)는  엘리 칸  (16)   승강  (17)  보에

여, 엘리  치  운 에  운  리 보(  들어, 엘리 칸(1)  층 나 주  지

 보 등)  다. 

도 지  생 (13)는 리 어 (12)  운  리 보에 여, 엘리 칸(1)에  도 지[0018]

,  상 (3)에  도 지  생 고, 것  동 어 (14)  도 (15)에 다. ,

도 지  생 (13)는  가  각 시각에 어 , 가 도  감 시  시 여 층에 지  

지  가상  도  계산에  고,  도 에 어 , 재 시각   감  개시시

지 주 는  가감 간 동 거리  계산 고, 것  도 (15)에 다. 

동 어 (14)는 도 지  생 (13)  도 지 에 여, 엘리 칸(1)  동  어 다.[0019]

엘리 칸(1)  동  동 어 (14)   변  치(8)에  어에  진다. , 동 어

(14)는 도 어 (18)   어 (19)  가지고 다. 
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도 어 (18)는 도 지  생 (13)  도 지 과 도 검 (6)   도  보[0020]

차  도 편차 보  고,  도 편차 보   어 (19)에 다.  어 (19)는 도

어 (18)  도 편차 보에 여   값  고,  검 (9)에  검 는

 값    값에 치 도   변  치(8)  어 다. 

어 지 에는 (4)에 공 는       지 , (4)에  (rotary[0021]

torque)  생시 는       지 ,  (4)에 공 는   

  지  포 어 다. ,  지 에는 (4)에   칭 듀티비  보가 포 어 

다. 

,  어 (19)는  검 (9)에  검    , (4)에   생시 는 [0022]

  고,    보  도 (15)에 다. ,  값,  

지 값,  값,   지 값,  지 값,  (4)에   칭 듀티비는 상 (3)

에  것  에, 엘리 칸(1)  동시 고   상 (3)  에  동 보

고 다. 

도 (15)는  가  주 시에 각 시각  가 도  감 시 는 주   경우, 주  에 [0023]

(4)가 생시킬  는 생  값  연산에  고, 것  값에 도달  , 가  지

지  도 지  생 (13)에 다. , 도 (15)는  (20)  가  지 지 (21)

가지고 다. 

상 (3)가 생 운   는  주  가 도  감 시  가고,  감  주  뀌는[0024]

시각 t'에 어 , 생   다.  (20)는 도 지  생 (13)  도 지  

 가감 간 동 거리  동 어 (14)    지 값 ,  시각 t'에 어   V

a'  다. ,   생  값 Va'  가  지 지 (21)에 다. 

가  지 지 (21)는  (20)   생  값 Va'   값  비 여, Va'가[0025]

 값에 도달  , 도 지  생 (13)에 가  지 지  다. 도 지  생 (13)는 

가 도  도 지  가시 고  , 가  지 지  보  가  지 지 (21)  , 엘리

칸(1)  도 지 에 , 가  (jerk) 시간 ta 동 에 가 도  0 지 감 시 고,  주

 뀐다. , 도 지  생 (13)는 (4)에 가 지는 간  값  값보다 낮  에, 

가  지  시  도 지  다. 에 , (4)에 가 지는 간  값보다 지는

것  지 다. 

여 , 어 치(11)는 연산 처리 (CPU 등), 억 (ROM, RAM  드  등)  신   가진[0026]

컴퓨  가지고 다. , 어 치(11)  능  컴퓨 에  실 다. , 어 치(11)는 연산 주

ts마다 연산 처리  복  실 다. 

다 , 동 에  다. 엘리 칸 (16)  승강  (17)  어도 어느 나  에[0027]

  등  지 ,  등  보가 어 치(11)에 다.  후, 어 치(11)에 동 지

 ,  변  치(8)  (4)에  공 과 울러, 상 (3)  브 가 어

엘리 칸(1)  동  개시 다.  후, 어 치(11)   변  치(8)에  어에 , 엘리

칸(1)  도가 어,  등  진 층에 엘리 칸(1)  동 다. 

다 , 어 치(11)  체  동 에  다. 가  지 지 (21)에 는 (4)에 가 지는[0028]

간  값에 여,  가  가능   가  지 지   어느 나   진다. ,

 등  보가 어 치(11)에 , 그 보에 여 리 어 (12)에  운  리 보가

다. 

 후, 가  지 지 (21)    가  가능  에는 도 지  생 (13)에 , 리 어[0029]

(12)  운  리 보에 여,  도,  도 지  진다.  도 지  미리 

산 식  여 산 다. 

, 가  지 지 (21)   가  지 지  에는 리 어 (12)  운  리 보에 [0030]

여, 가 도  감 시 는 도 지  도 지  생 (13)에  산 다.  같  도 지  생
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(13)에  도 지  산  연산 주  ts마다 진다. 

 후, 산  도 지 에 라 , 동 어 (14)에   변  치(8)가 어 어 엘리 칸(1)[0031]

도가 어 다. 

다 , 생   에  다. 동  에 어 는  도  가  생 [0032]

 진다.  에, 생   주  료시(  도 시)   감  개시(감  

 시) 지  사 에  다. ,  간에 는 감 도  가에   도가 여 감  

가 지만, 생    쪽   에,  감  개시시에 생  

는 것  고,   생  감 측  (4)  간  값  다. 

여 ,  d   q   식 , d   q  사 에는  간 는 도  [0033]

   다.

[0034]

d, q   다  식과 같  어 여, 것들  지우는 비간  어  실시 고 다.[0035]

[0036]

라 , 간  Va는 다  식  얻어진다.[0037]

 [0038]

여 는 생   는  감  개시 는 시각 t'에 어  각(電氣角)  각 도(角速度)[0039]

wre', d   Id'  q   Iq'  각각 고, 식 (1)  여 Va'  얻는다. 여 , Ra는 값,

La는 , φfa는   쇄  (電機子 卷線 鎖交 磁束數)  값 다. 

[0040]

각 각 도 wre'   재  도 v, 가 도 Aa   감  주 시  감 도 Ad , 식 (2)에 [0041]

다. 여 , ta는 가   시간, td는 감   시간, Ds는 동 브(5)  직경, p는 (4)  극 (極

數) 다.

 [0042]

(4)가 생시 는 생  Va'가 값에 도달 는 것과 같  경우는 (4)는 고   고 [0043]

어, 에  생 는 역  없  에,  d  가 고 다. 여 는 d  는 값 가

등록특허 10-1115918

- 5 -



득 지 고 는 것  고, 시각 t'에 어  d   값 I'd는 식 (3)과 같  결 다. 단, Idmax

는 d   값 다. 

[0044]

q  는 (4)가 생시 는 에 비 고, 는 가 도에 비 는 가  , 나  언 런[0045]

(rope unbalance)  상태에 비 는  ,  도에 비 는  (loss torque)  별 다.

라 ,  가 시  각 시각 t   감  개시 시각 t' 지  3가지   변  고, 시

각 t에 어  에  q   다. 

가   변  ΔTacc는 시각 t에 어  가 도 Aa   감 도 Ad  식 (4)에  진다. 단, 가[0046]

도 산 계  K1  어비(gear ratio) k   트(inertia moment) GD2  여, 식 (5)  시

다. 

[0047]

[0048]

  변  ΔT1d는 주   엘리 칸(1) 내  가  것  고,  언 런  변[0049]

ΔRub  다. 우   가  시각 t에 어   가 도 Aa,  감 도 Ad,  가  시간

t1, 동  시간 tj, 가   시간 ta, 감   시간 td, 착상(着床)  시간 tL  여, 식 (6)

  감  시간 t2  얻는다.

 [0050]

도 지  생 (13)에    가감 간 동 거리 Lad , 시각 t  시각 t' 사   언 런 값[0051]

 차 Rub'  식 (7)에  계산 다. 단, 계  도  ρ  다. 

[0052]

시각 t  시각 t'에  엘리 칸(1)  치에 는  언 런 값 Rub, Rub' ,  언 런[0053]

 변  고, 것  식 (8)과 같    변  ΔT1d  다.

 [0054]

  변  ΔTloss는 시각 t  시각 t' 사  도차에 비 지만,  도차는  에,  [0055]

 변 는 없는 것  다. 

[0056]

시각 t' 동    I'q는 식 (10)  시 다. 단,   K2는 극  p    쇄  [0057]

 값 φfa  여, 식 (11)  시 다. 
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[0058]

[0059]

다 , (4)가 생 운  는 경우  도 지  생 (13)  도 지 에 여 다.[0060]

도 2는 도 1  엘리  치에 어  도 지 값, 가 도,  간 , 생  값  가  

지 지  시간 변   나타내는 그래 다. 

도 2에 어 , 도 지 값  가 도  그래   엘리  동시에, 도 지  생 (13)가 리[0061]

어 (12)  보에 여 계산  도ㆍ가 도 고, 엘리 칸(1)  처 에는  에 

라  주 다.  그러나  엘리 칸  내   건 나  주  건에  라 는  생   극단

,  감  개시시   간   값 Vdmax  어 린다( 간  그래  ). 

 지  ,  가 도 주 시에 어 , 생  값  고, 것   값 Vdmax에[0062]

도달  시 에 , 가  지 지  도 지  생 (13)에 다. 도 지  생 (13)는 가  지 지

 , 가 도  감 시 는 것에 , 는 생  값  가  도  어 다. , 가

도  감 시  시   도, 가 도  지 치 지  여 거리 , 새 운 도ㆍ가 도 

( 도 지 값  가 도  그래  실 )  생 고, 동 어 (14)에 다. 

 같  엘리  치에 는 생   값  지 도  고 여,  가  에 고 도[0063]

 결 므  생   비   다. , 다  동계   가 허   내 , 생

  값에 도달  지, 엘리 칸(1)  도   가 도  가시킬  므 , 엘리

칸(1)  고  운   다. 

산업상  가능

본 에 , 엘리 칸  고  운 , 생   비   는 엘리  치[0064]

 공   다. 

도  간단  

도 1  본  실시 태 1에  엘리  치  나타내는 도 다. [0007]

도 2는 도 1  엘리  치에 어  도 지 값, 가 도,  간(線間) , 생  값  가[0008]

 지 지  시간 변   나타내는 그래 다. 
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도

    도 1
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    도 2
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