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01
아이디어구상



01.

Text

Text

아이디어구상
개념동영상w/ CATIA



01.

핸들 조향

↓

전륜의 코일에 전류 인가

↓ 

전륜 철심에 자속 형성

↓ 

자속에 따른 자기력 형성

↓ 

자기력에 의한 조향

Mechanism

아이디어구상



02
MATLAB을이용한계산



Text

MATLAB02.

Ackermann steering

L =  2850mm, t = 1450mm

𝛿𝑜𝑢𝑡𝑒𝑟 = tan−1(
𝐿

𝑅 + 0.5𝑡
)

𝛿𝑖𝑛𝑛𝑒𝑟 = tan−1(
𝐿

𝑅 − 0.5𝑡
)

𝑅 + 0.5𝑡 𝑅 − 0.5𝑡

𝐿𝐿

𝐿

𝑡

𝐿

𝑡



MATLAB02.
저속 주행 시(5m/s) 각도 별 요구되는 자속 밀도 계산!

저속 주행 시(5m/s)
조향 가능 각도 -30° ~30°로
설정하였음.

𝐹𝑚𝑎𝑔 = 𝐹𝑐𝑒𝑛
𝐷𝑐𝑎𝑠𝑡𝑒𝑟

𝐷𝑠𝑡𝑒𝑒𝑟

𝐹𝑐𝑒𝑛 =
𝑊𝑓𝑣

2cos(𝛿)

𝑅 ± 0.5𝑡

𝛿 = tan−1(
𝐿

𝑅 ± 0.5𝑡
)





MATLAB
10m/s 조향각별

요구되는
자속 밀도 계산

(-15° ~15°)

02.

20km/h이상 고속주행부터
타이어에 미끄러짐

발생을 반영

20m/s 조향각별
요구되는

자속 밀도 계산
(-8° ~8°)

30m/s 조향각별
요구되는

자속 밀도 계산
(-5° ~5°)

𝛿고속 = tan−1(
𝐿

𝑅 ± 0.5𝑡
) +

𝐾𝑣2

𝑔(𝑅 ± 0.5𝑡)

𝐾 =
𝑊𝑓 −𝑊𝑟

Ca



03
COMSOL을 이용한 해석



COMSOL을이용한해석- modeling03.

2D Magnetic Fields

약속 된 Parameter 값으로 모델링

-30° ~30° 돌려가며

단위 전류(1A)를 인가하여 자속밀도크기 확인



COMSOL을이용한해석03.

조향 : 0°
인가전류 : 1A

코어별 Cut Line 2D를
조금씩 수정하며 자속 밀도 측정



COMSOL을이용한해석03.

조향 : 30°
인가전류 : 1A

코어별 Cut Line 2D를
조금씩 수정하며 자속 밀도 측정



COMSOL을이용한해석03.

-30°~0°~30° 별 단위전류(1A)가
흐를 때 유도되는 자속밀도

↓ 최대로 멀어졌을 때

최대로 가까워졌을 때 ↑



COMSOL을이용한해석03.

자속 밀도는 전류 크기에 대해
선형 비례. 

예) 26°일때

←







조향각

차속
인가전류



COMSOL을이용한해석03.

0°~30° 코어 마다 인가 해야할 전류 크기 결정.

소모되는 전류를 줄이기 위하여
5°~13° 일정한 비중을 두었으며
14°이상부터는 가까워지는 코어에만 전류를 인가







인가전류

조향각

요구
자속밀도
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SIMULINK 모델링



SIMULINK 모델링04.

좌륜

우륜



SIMULINK 결과04.

5m/s



SIMULINK 결과04.

10m/s



SIMULINK 결과04.

20m/s



SIMULINK 결과04.

30m/s



고찰

1. 실제 제품 제작 시 자기 차폐에 어려움이 있다.

2. 차속이 30m/s일 때 회전각이 0도를 지나는 점에서 제어가 제대로

이루어지지 않았다.

3. 타이어와 지면의 접촉 면적, 지면의 상태, 타이어의 재질 등 다양한

변수를 고려하지 못하였다.

4. Comsol 해석 시 2D Cut-line 설정에 따라 자속밀도에 차이가 많았

으며 타당한 값 결정에 어려움이 있었다.

5. 실제 구현된 시스템이 없어 실험결과가 타당한지에 대한 판단이 불

가능하였다.



참고

Youtube_공학채널

Rollaclub.com/board/topic/72032-ke70-steering-problem-ackerman

차량동역학교재참조



Thank you


