
I. 서 론

초소형 전기차는 친환경자동차의 한 종류로서, 

배터리와 전기모터로 구동되는 차를 말한다. 전기차

에서 모터를 제어하기 위해서는 인버터가 반드시 

필요하다. 인버터는 DC배터리 전압을 모터가 요구

하는 전압형태에 맞게 3상 AC 전압으로 변환해주

는 역할을 한다. 뿐만 아니라 스로틀값에 따라 출력

을 제어해 주는 기능을 한다. 따라서 일반적으로 전

기자동차용 인버터를 모터를 제어하기 위한 장치로

서 MCU(Motor Controller Unit)이라고 부른다. 

본 논문에서는 초소형전기차용 MCU를 실차에 

적용하기 위해서 해당 차량의 모터에 맞게 MCU를 

튜닝하고 실차에 적용하여 시험운전까지 하는 내용

을 담고 있다. 대상 차량은 형제파트너스사의 아그

레브 차량으로 적용하였다. 메인배터리 전압은 72V

이며, 구동모터는 Prestolite사의 AC Induction 타

입의 모터이다. MCU는 Sevcon사의 Dragon8을 적

용하였다. MCU 튜닝작업은 모터 다이나모 시험을 

통해서 current, rpm, field weakening gain값을 

도출한 후 해당 파라미터값을 모터 펌웨어에 적용

한다. MCU를 실차 적용 및 주행 결과 모터의 출력 

및 RPM이 안정적으로 나타나는 것을 확인하였다.

Ⅱ. 초소형 전기차용 MCU 튜닝

1. MCU튜닝을 위한 모터다이나모 시험

MCU튜닝작업은 모터 파라미터 정의, MCU – 

모터 연결, 기본 동작 튜닝, Current, Field 

weakening, speed gain 튜닝, parameter 검증, 실

차 테스트 순으로 진행된다. 모터와 MCU Spec은 

아래와 같이 구성되어 있다.

표 1. 모터 및 컨트롤러 스펙

table 1. Motor and Controller spec

item attribute

Max Power 7kW@2,650rpm

Motor type AC Induction motor

Max speed 5,000rpm

Sensor type AB Encoder 64 pulse

Max torque 70Nm@1,800rpm
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모터 다이나모 시험은 모터와 MCU를 다이나모 

시험기에 연결한 후 다이나모 시험기의 결과값과 

MCU 모니터링 프로그램의 결과값을 비교하였다. 

그리고 그 결과를 바탕으로 각 파라미터의 게인값

을 도출하여 적용하였다.

그림 1. 모터 및 MCU 다이나모 시험

Pig 1. Motor & MCU Dynamometer test

2. 다이나모 시험결과 및 튜닝 파라미터 검증

모터 다이나모 시험을 통해서 도출한 튜닝 파라미터 

값을 MCU 펌웨어에 적용하여 검증을 완료하였다. 다이

나모 시험 결과는 아래 그래프로 확인할 수 있다.

그림 2. 파라미터 튜닝 검증

Pig 2. Tuning parameter verification

Ⅲ. MCU 실차적용 및 테스트

1. MCU 와이어 연결 및 실차 장착

모터구동을 위해 MCU에 12V MCU구동 전원, 모터 

UVW, 72V 메인배터리, Encoder AB, 모터 온도센서, 

스로틀(가속패달), 기어(전진, 후진, 풋스위치)가 반드시 

결선되어야 한다. 추가적으로 MCU의 구동 데이터를 확

인하기 위해 CAN 통신 와이어 따로 포트를 만들어서 

추가하였다.

그림 3. MCU 결선 다이어그램 

Pig 3. MCU wiring diagram

그림 4. MCU 실차장착 및 배선 연결

Pig 4. Equipped with MCU in vehicle & Wiring

이후 각 차량의 신호들이 정상적으로 MCU에 전달

이 되는지를 MCU의 CAN 통신을 통해서 확인 및 검증

하였다. MCU의 CAN통신을 통해서 차량 입력신호 및 

모터 제어를 위한 데이터 값을 아래와 같이 확인할 수 

있다.



그림 5. MCU CAN 데이터 모니터링

Pig 5. MCU CAN Data Monitering

2. 실차 주행시험 결과

실차주행시험은 MCU의 데이터를 모니터링하면

서 저장된 로그데이터를 분석하여 결과를 확인한다. 

실차주행시험결과 최고 속도에서 RPM이 안정적으

로 유지되는 것을 확인하였다. 

그림 6. 차량 주행 시험 결과

Pig 6. Vehicle drive test result

Ⅳ. 결 론

본 눈문에서는 초소형 전기차에 MCU를 적용하

기 위해서 MCU 파라미터 튜닝, 실차장착 및 테스

트에 대한 내용을 다루었다. 향후 초소형 전기차를 

개발할 때 다양한 MCU를 적용 테스트하기 위해서 

본 연구에서 개발한 내용이 참고 될 것으로 사료된

다. 앞으로 초소형 전기차의 발달로 인해 고급 모델

에 대해서는 VCU(Vehicle Control Unit)도 적용이 

될 것이다. VCU가 차량에 적용되면 MCU 컨트롤을 

VCU에서 수행하기 때문에 그에 따른 추가적인 연

구가 필요할 것으로 생각된다. 향후 VCU를 통한 

MCU 컨트롤에 대해 연구를 진행할 예정이다.
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