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그림 차량 회전 반경에 대한 모델링[ 1]

   ∙ cot

Development of Independent Motor Control System for

Differential Control of Driving Wheels of Electric

Vehicles
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표 기호 설명[ 1]





그림 실험 장치의 구성 사진[ 2]

그림 컨트롤 보드의 구성 블록도[ 3]

그림 모터 제어 블록도[ 4]

±
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그림 직진하는 경우 속도 추종 실험 결과[ 5]

그림 직진하는 경우 속도 및 전류 추종 실험 결과[ 6]

그림 선회하는 경우 속도 제어 실험 결과[ 7]
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