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머  리  말 
 

이 표준은 한국기계산업진흥회에서 원안을 갖추고 산업표준화법 시행규칙 제 19 조와 단체표준 지원 

및 촉진 운영요령에 따라 한국기계산업진흥회 단체표준심사위원회의 심의를 거쳐 제정된 

단체표준이다.  

 

이 표준은 저작권법에서 보호대상이 되고 있는 저작물이다. 

 

이 표준의 일부가 기술적 성질을 가진 특허권, 출원공개 후의 특허출원, 실용신안권 또는 출원공개 

후의 실용신안등록출원에 저촉될 가능성이 있다는 것에 주의를 환기한다. 한국기계산업진흥회장 및 

단체표준심사위원회는 이러한 기술적 성질을 가진 특허권, 출원공개 후의 특허출원, 실용신안권 또는 

출원공개 후의 실용신안등록출원에 관계되는 확인에 대하여 책임을 지지 않는다. 
 

  



 

1 

단체표준 
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회전기계류에 장착된 능동 자기 베어링의  

부하 측정 방법  
 

 Load measurement method for active magnetic bearings  

mounted on rotating machinery 

 

 

1  적용범위  

 

이 표준은 회전기계류에 장착된 능동 자기 베어링의 부하 측정 방법에 대하여 규정한다. 

 

2  인용표준 

 

다음의 인용표준은 전체 또는 부분적으로 이 표준의 적용을 위해 필수적이다. 발행연도가 표기된 

인용표준은 인용된 판만을 적용한다. 발행연도가 표기되지 않은 인용표준은 최신판(모든 추록을 

포함)을 적용한다. 

 

KS B ISO 14839-1, 기계적 진동 — 능동 자기 베어링이 장착된 회전 기계류의 진동 — 제1부: 용어 

 

3  용어와 정의  

 

이 표준의 목적을 위하여 다음의 용어와 정의를 적용한다. 

 

3.1   

자기 베어링(magnetic bearing) 

회전체의 부상과 동역학 안정화를 위해 자기의 인력과 반발력을 이용하는 베어링 

 

[출처: KS B ISO 14839-1, 2.1.1]  

 

3.2   

부상(levitation) 

기계적 접촉 없이 자기의 인력과 반발력에 의한 회전체의 들어올림 

 

[출처: KS B ISO 14839-1, 2.1.2]  

 

3.3   

능동 자기 베어링(active magnetic bearing) 

AMB 

일반적으로 센서, 전자석, 동력 증폭기, 동력 공급기 및 제어기로 구성되어 서보 피드백 기술을 근거

로 한 자기력만을 사용하여 기계적 접촉 없이 회전체를 지지하는 수단 

 

[출처: KS B ISO 14839-1, 2.1.3]  
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비고 그림 1을 참조한다. 

 

 
 

식별부호 

1 제어기 

2 전력 증폭기 

3 전자석 

4 전력 공급기 

5 회전체 

6 변위 센서 

 

그림 1 — 능동 자기 베어링의 원리 

 

3.4   

반지름 방향 자기 베어링(radial magnetic bearing) 

중력에 대항하여 수평 회전체를 부상시키고, 불평형 힘이나 유체 힘과 같은 반지름 방향에서의 외란 

힘(disturbance force)에 대해 수평 회전체를 지지하는 자기 베어링 

 

[출처: KS B ISO 14839-1, 2.1.9]  

 

3.5   

축방향 능동 자기 베어링(axial active magnetic bearing) 

유체 힘과 같은 축방향에서의 외란 힘에 대해 회전체를 지지하고, 중력 등에 대항하여 수직 회전체

를 부상시키는 능동 자기 베어링 

 

[출처: KS B ISO 14839-1, 2.1.10]  

 

4  구조  

 

4.1  일반사항 

 

능동 자기 베어링은 변위 센서, 전자석, 전력 증폭기, 전력 공급기, 반지름 방향 자기 베어링 코어, 

축 방향 자기 베어링 코어, 보조 베어링으로 구성되어 있다(그림 2 참조). 
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a) 능동 자기 베어링(호모폴라형) 전체 구조 

 

              
 

b) 반지름 방향 능동 자기 베어링 구조                  c) 축 방향 능동 자기 베어링 구조 

 

식별부호 

1 변위 센서 

2 반지름 방향 전자석 

3 축 방향 전자석 

4 보조베어링 

5 반지름 방향 자기 베어링 코어 

6 축 방향 자기 베어링 코어 

7 전력 증폭기 

8 전력 공급기 

9 자기 베어링 제어기 

10 220V 단상 교류 전원 

11 전자석 코일 

  

그림 2 — 능동 자기 베어링의 구조 

 

 

4.2  변위 센서 

 

변위 센서는 회전체의 위치를 감지하는 역할을 수행한다.  
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4.3  전자석  

자성체에 코일이 감겨있는 형태로 구성되어 있으며, 전류가 인가되면 자성체로 구성된 회전체를 당

기는 힘을 발휘한다.  

 

4.4  전력 증폭기   

제어기가 실제 위치와 명령 위치의 오차를 계산하여 전류 명령을 생성하여 전력 증폭기에 전달하게 

되며, 전력 증폭기는 제어기가 생성한 전류 명령을 전자석 코일에 전달하는 역할을 수행한다. 

 

4.5  전력 공급기 

전력 공급기는 전력 공급기에 투입된 AC 전원을 전력 증폭기 구동에 적합한 DC 전원으로 변환하여 

전원을 공급하는 역할을 수행한다.  

 

4.6  반지름 방향 자기 베어링 코어 

반지름 방향을 지지하는 자기 베어링에 대향하는 자성체로 구성된 코어로써, 전자석에서 발생된 자

속이 회전체에 구성된 반지름 방향 자기 베어링 코어에 집중되도록 하여 전자석의 힘을 극대화하는 

역할을 수행한다.  

 

4.7  축 방향 자기 베어링 코어 

축 방향을 지지하는 자기 베어링에 대향하는 자성체로 구성된 코어로써, 전자석에서 발생된 자속이 

회전체에 구성된 축 방향 자기 베어링 코어에 집중되도록 하여 전자석의 힘을 극대화하는 역할을 수

행한다.  

 

4.8  보조 베어링 

회전체의 운동을 제한하고, 능동 자기 베어링 고정자와 회전체의 접촉을 방지하도록 설계된 베어링

으로, 자기 베어링 시스템 내에 설치된 베어링이다.   

 

5  부하 측정 방법  

 

5.1  반지름 방향 자기 베어링 부하 측정  

 

반지름 방향 자기 베어링 부하 측정시험은 자기 베어링이 자기 부상이 되어 있을 때 자기 부상을 유

지할 수 있는 최대 부하를 검증하는 시험이다. 자기 베어링은 전자석의 용량 이상의 부하가 가해졌

을 때 자기 부상을 유지하지 못하고 부하 방향으로 회전자가 고정자 측으로 달라붙게 된다. 자기 베

어링의 부하 성능은 전자석 설계에 의하여 결정되며, 자기 베어링의 부하 성능은 자기 베어링의 시

스템에서 발생되는 외력을 예측하여 설계되기 때문에 시스템에 적용하기 전에 검증해야 하는 필수 

요소이다(그림 3 참조). 
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a) 부하용량 이내 부하 인가 시                         b) 부하용량 초과 부하 인가 시 

 

그림 3 — 반지름 방향 자기 베어링의 부하 

 

 

5.1.1  반지름 방향 자기 베어링 단품 부하 측정 방식 

 

자기 베어링은 전자석의 힘을 이용하여 자기 부상과 외력에 대응을 하는 시스템이다. 자기 베어링의 

부하 성능을 측정하기 위해서는 자기 베어링에 구성되어 있는 전자석의 힘을 측정해야 한다. 이러한 

원리를 이용하여 다음과 같은 형태로 반지름 방향 자기 베어링의 단품 부하 측정을 수행한다.  

 
 

그림 4 — 반지름 방향 자기 베어링 부하 측정 시스템  

 

반지름 방향 자기 베어링은 그림 4와 같이 구성하여 전류 명령을 인가하면 전류가 흐르는 쪽의 전자

석은 회전체를 잡아당기려는 힘이 발생하고 반대쪽은 힘이 발생하지 않는다. 여기서 회전체를 고정

하고 자기 베어링을 로드셀과 결합한 상태로 전류를 인가하면 자기 베어링을 움직이려는 힘을 측정 

할 수 있다. 이러한 원리를 통해 전류를 정격 조건까지 인가하여 반지름 방향 자기 베어링의 단품 

부하 성능을 측정할 수 있다. 그림 4는 개략도이며 반지름 방향 자기 베어링의 부하 성능 시험을 위

한 구성은 5.1.2에 상세히 설명되어 있다.  
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5.1.2  반지름 방향 부하 측정 시스템 구성 방법   

 

반지름 방향 부하 측정 시스템 구성을 위하여 다음과 같은 순서로 장치를 설치한다(그림 5 참조). 

 

a) 베이스 위에 LM가이드와 코어 고정용 로드(Rod)를 체결하여 고정한다.  

b) LM가이드의 블럭위에 턴 테이블(Turn Table) 지지대를 설치하고, 로드셀 위치 조정볼트가 구

성된 로드셀 고정부를 조립한다.  

c) 턴 테이블 회전을 위한 볼베어링을 턴 테이블 지지대 위에 설치하고 능동 자기 베어링의 힘

이 작용 될 수 있는 코어를 코어 고정용 로드에 설치한다.  

d) 능동 자기 베어링 위치 조정 스테이지 4개소를 설치한다.  

e) 능동 자기 베어링 시료를 턴 테이블 위에 설치하고 위치 조정 스테이지를 통해 회전체와 능

동 자기 베어링이 동심이 나오도록 조정한다.  

f) 부하 측정용 로드셀로 능동 자기 베어링 시료를 구속한다. 로드셀과 능동 자기 베어링이 구

속되면 위치 조정 스테이지는 능동 자기 베어링 클램프 상태를 언클램프 상태로 바꿔준다. 

 

   

 
 

a) LM가이드  

 

 
 

b) 턴테이블 지지대 설치  
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c) 코어 설치 

 
 

d) 위치 조정 스테이지 설치  

 
 

e) 베어링 장착 
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f) 로드셀과 베어링 구속 

식별부호 

1 베이스 

2 LM 가이드 

3 코어 고정용 로드 

4 턴테이블 지지대 

5 로드셀 고정부 

6 턴테이블 회전대 

7 코어(슬리브) 

8 위치 조정 스테이지 

9 능동 자기 베어링 

10 클램프 

 

그림 5 — 반지름 방향 회전체 부하측정 시스템 구성 방법 및 설명 

 

 

5.1.3  반지름 방향 부하 측정 방법과 원리  

 

반지름 방향 부하 측정 방법과 원리는 다음과 같다(그림 6 참조). 

 

a) 전류가 인가되지 않으면 회전체에 어떠한 힘을 가하지 않는다.  

b) 전류를 인가하면 전자석에 자속이 발생되면서 자성체로 구성된 회전체는 전류가 인가된 전

자석 쪽으로 움직이게 된다. 자기 베어링은 고정이 되어있고 회전체는 고정이 되어있지 않기 

때문에 전자석으로 인해 발생된 힘은 회전체에 전달이 되는 형태이다. 이렇게 발생되는 전자

석의 힘을 능동 자기 베어링의 부하 지지력이라고 볼 수 있으며, 최대 전류를 인가 했을 때

의 힘을 능동 자기 베어링의 최대 부하 지지력이라고 볼 수 있다. 

c) 능동 자기 베어링 부를 고정시키기 아니하고, 회전체를 고정 시킨 채로 전자석에 전류를 인

가한다. 

d) 전류가 인가 되었을 때 자기 베어링 부의 거동이 발생되고, 자기 베어링이 움직이는 힘을 측

정할 수 있다면 회전체에 전달되는 전자석의 힘을 측정할 수 있게 된다. 

e) 능동 자기 베어링 부를 로드셀로 고정한 뒤 자기 베어링에 전류가 인가되어 자기 베어링이 

움직이려는 힘을 로드셀로 측정하면 자기 베어링의 부하 성능을 확인할 수 있다. 
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f) 능동 자기 베어링에 전류를 인가하게 되면 전류가 인가된 쪽의 자기 베어링은 자기 베어링 

코어를 당기는 힘이 발생하면서 코어가 고정되어 있으므로 고정되어 있지 않은 자기 베어링 

부가 움직이게 되는데 이때 좌측의 로드셀이 압축력을 받게 된다. 이때 나타나는 압축력이 

자기 베어링의 전자석 1개소의 부하지지력이 된다.  

 

 

 
a) 능동 자기 베어링에 전류 인가 전 (자기 베어링 고정 O, 회전체 고정 X) 

 

 

 
b) 능동 자기 베어링에 전류 인가 후 (자기 베어링 고정 O, 회전체 고정 X) 
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c) 능동 자기 베어링에 전류 인가 전 (자기 베어링 고정 X, 회전체 고정 O) 

 
d) 능동 자기 베어링에 전류 인가 후 (자기 베어링 고정 X, 회전체 고정 O) 
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e) 로드셀에 의해 고정된 능동 자기 베어링에 전류 인가 전 

 
f) 로드셀에 의해 고정된 능동 자기 베어링에 전류 인가 후 

 

그림 6 — 반지름 방향 회전체 부하측정 원리 개략도 

 

 

위와 같은 원리를 통해 구성된 반지름 방향 자기 베어링 부하 성능 측정 시스템 구성이 그림 7에 나

타나있다.   

 



SPS-B KOAMI-0014-7521:2022 

12 

 
 

그림 7 — 반지름 방향 회전체 부하측정 시스템 

 

 

5.1.4  부하 측정 절차  

 

a) 시험 장비에 자기 베어링을 올리고 고정되어 있는 회전체와 자기 베어링이 동심도 기준치 이하

가 되도록 자기 베어링 위치 조정 스테이지를 이용하여 정렬한다(그림 8 ~ 그림 11 참조).  

b) 정렬이 완료되면 로드셀 앞단에 부착한 로드셀 위치 조정 볼트를 이용하여 로드셀 가이드가 자

기 베어링 부에 접촉되도록 셋팅한다(그림 12 참조).  

c) 셋팅이 완료되면 자기 베어링이 움직이려는 힘이 발생하면 로드셀에 의해 힘이 전달되는 상태가 

된다.  

d) 위와 같이 구성이 되면 로드셀과 같은 축에 있는 전자석에 전류를 인가하여 전자석의 힘을 측정

한다.   

e) 한 축이 부하 측정이 끝나면 턴테이블을 통해 90도 회전시켜 남은 축의 부하도 측정한다. 
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그림 8 — 반지름 방향 자기 베어링을 부하 측정 장치에 올려놓은 상태 

 

 
그림 9 — 위치 조정 스테이지를 이용하여 자기 베어링과 샤프트의 동심을 맞추는 과정 1 
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그림 10 — 위치 조정 스테이지를 이용하여 자기 베어링과 샤프트의 동심을 맞추는 과정 2 

 

 
그림 11 — 위치 조정 스테이지를 이용하여 자기 베어링과 샤프트의 동심을 맞추는 과정 3 
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그림 12 — 로드셀을 자기 베어링에 닿도록 하여 힘을 측정할 수 있는 상태로 셋팅 

 

5.2  축 방향 자기 베어링 부하 측정  

 

5.2.1  축 방향 부하 측정 시스템 구성 방법   

 

축 방향 부하 측정 시스템 구성을 위하여 그림 13를 참조하여 다음과 같은 순서로 장치를 설치한다.  

 

a) 하우징 1를 베이스에 체결한 뒤 축 방향 자기 베어링 시료와 축 방향 자기 베어링 코어가 구비

된 샤프트를 조립한 모듈을 하우징 1에 삽입 한다.  

b) 축 방향 자기 베어링 시료에 대응하는 크기의 어댑터 링을 삽입한다.  

c) 하우징 2를 조립한다.  

d) 하우징 3을 조립한다.  

e) 샤프트 위치 조정용 스테이지를 설치한 뒤 샹크부분을 활용하여 스테이지와 샤프트를 묶어준다. 

이때 위치 확인용 인디게이터를 통해 축 방향 자기 베어링 코어가 축 방향 자기 베어링의 중심

에 위치하도록 조절 후 고정한다.    

f) 축 방향 자기 베어링 코어가 축 방향 자기 베어링의 중심에 와있으면, 로드셀 모듈을 연결한다.  

g) 회전체 Z축 이동 모듈을 제거한 뒤 실험을 실시한다.  
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a) 하우징 1 베이스 장착  

 

b) 어댑터 링 장착 

 
c) 하우징 2 장착 
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d) 하우징 3 장착 

 

 
e) 위치 조정용 스테이지 장착 

 

 
f) 부하 측정 로드셀 장착 
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g) z축 이동 모듈 제거 

 

그림 13 — 축 방향 회전체 부하측정 시스템 구성 방법 

 

5.2.2  축 방향 부하 측정 방법과 원리  

 

축 방향 자기 베어링도 반지름 방향 자기 베어링과 마찬가지로 부하용량 이내의 외력이 인가되면 그

림 14 a)와 같이 베어링 공극 내에서 회전체가 중심을 유지하지만, 부하용량을 초과하는 외력이 들어

올 경우 그림 14 b)와 같이 외력이 들어오는 방향으로 달라붙게 된다. 그림 14 c)와 같이 반지름 방

향 자기 베어링과 마찬가지로 축 방향 자기 베어링은 그림 14 d)와 같이 전류가 인가된 쪽의 전자석 

쪽으로 스러스트 베어링 코어를 잡아 당기는 힘을 발휘하게 된다.  

           

a) 부하용량 이내 부하 인가 시                   b) 부하용량 초과 부하 인가 시 
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c) 전류 인가 전 축 방향 자기 베어링과 코어 

 

d) 전류 인가 후 축 방향 자기 베어링과 코어 

 

그림 14 — 축 방향 회전체 부하 측정 원리 

 

이러한 원리를 활용하여 축 방향 자기 베어링의 부하 측정도는 그림 15 와 같은 형태로 구성하여 

측정할 수 있다.  
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a) 축 방향 자기 베어링 전류 인가에 따른 부하 지지력 측정 예시 1 

 

 

b) 축 방향 자기 베어링 전류 인가에 따른 부하 지지력 측정 예시 2 

 

그림 15 — 축 방향 회전체 부하 측정의 예 

 

위와 같은 원리로 측정할 수 있도록 구성한 축 방향 회전체 부하 측정 시스템이 그림 16에 설명 되
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어 있다. 그림 16에 나타낸 것처럼 축 방향 자기 베어링을 고정하고 회전체를 로드셀에 고정 한 뒤 

축 방향 자기 베어링에 전류를 인가하면 축 방향 자기베어링이 회전체를 움직이려는 힘이 로드셀에 

의해 측정될 수 있으며, 이를 축 방향 부하성능으로 규명한다.  

 

a) 축 방향 자기베어링에 ‘-‘ 전류 인가 시 

 

b) 축 방향 자기베어링에 ‘+‘ 전류 인가 시 

 

그림 16— 축 방향 회전체 부하측정 시험 방법 
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6  평가 기준 

 

자기 베어링을 구성하는 전자석은 그림 17과 같이 유한요소법(FEM : Finite element method)을 통해 

발생되는 힘을 예측할 수 있으며, 예측된 전자석의 힘이 실제 부하 성능 평가 장치를 통해 나타난 

값과 비교하여 검증하는 형태로 평가한다. 즉, 설계된 전자석이 실제로 설계한 만큼의 힘이 발생하는

지를 평가하기 때문에 설계된 전자석의 힘이 평가 기준이 된다.  

 

 
 

그림 17 — 유한요소법을 통해 시뮬레이션 수행한 자기 베어링의 자속밀도 

 

 
 

그림 18 — 유한요소법을 통해 시뮬레이션 수행한 자기 베어링의 부하성능 예측 결과 

(X축 전류, Y축 힘) 
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부속서 A 

(참고) 

 

기존 반지름 방향 자기베어링 부하 측정 방법 
 

 

기존에는 자기 부상이 되어 있는 회전체에 직접 부하를 인가하여 평가를 하거나[그림 a) 참조], 직접 

부하를 인가하기 어려운 경우에는 작용점을 지정하고 작용점에서 베어링과의 거리를 이용한 계산식

을 통해 추정하는 형태로 평가하였다[그림 b) 참조].  

 

기존의 부하 측정시험 방식은 부하 측정 시험을 위하여 별도의 테스트벤치를 구비해야 하는 번거로

움이 있었으며, 계산식을 통해 추정하는 방식은 오차 발생의 위험이 있었다. 그리고 가장 큰 문제는 

반지름 방향 자기 베어링의 단품에 대한 부하 측정이 불가능하기 때문에 설계된 자기 베어링의 부하 

성능을 검증할 방법이 없다는 것이었다.    

 

 
a) 기존 반지름 방향 자기 베어링 부하 측정 방식 1 
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b) 기존 반지름 방향 자기 베어링 부하 측정 방식 2 

 

그림 A.1 — 기존의 반지름 방향 자기 베어링 부하 측정 방식  
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부속서 B 

(참고) 

 

반지름 방향 자기 베어링의 부하 성능평가에 대한 사례 연구 

 

B.1  시험용 자기 베어링 

 

그림 B.1은 자기 베어링이 적용된 고주파 스핀들의 레이아웃이며 반지름 방향 자기 베어링 부하 성

능평가 대상이 되는 반지름 방향 자기 베어링 시료는 그림 B.2에 나타나있다. 반지름 방향 자기 베

어링 시료의 시방은 표 B.1에 나타나있다.  

 

시험 대상이 되는 시료의 유한요소 해석 과정과 결과는 그림 B.3, 그림 B.4에 나타나 있으며 이를 

통해 설계 부하 성능이 결정되었다(그림 B.5 참조).  

 

식별부호 

1  반지름 방향 자기 베어링 1 (시험대상품) 

2  반지름 방향 자기 베어링 2 

3  축 방향 자기 베어링 

4  로터(회전체) 

 

그림 B.1 ― 자기 베어링이 적용된 고주파 스핀들 
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그림 B.2 ― 반지름 방향 자기 베어링 부하 성능 평가 대상이 되는 시료의 구조와 제원 

 

표 B.1 시험 대상 반지름 방향 자기 베어링의 제원 

설계 부하 성능 120N 

자기 베어링 코어 지름 37.5 mm 

자기 베어링 내경 38.3 mm 

코일 턴수 50 Turns 

 

 

그림 B.3 ― 시험 대상 모델 격자(Mesh) 모델 
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그림 B.4 ― 시험 대상 모델 자속 밀도 선도 (B plot) 

 

그림 B.5 ― 시험 대상 모델 부하 성능 예측 결과 (Max : 120.3N @ 10A) 

 

 



SPS-B KOAMI-0014-7521:2022 

28 

B.2  시험 장치 설계 방법 및 시험 

 

설계용량을 검증하기 위하여 그림 B.6 와 같이 반지름 방향 자기 베어링 부하 성능 평가 장치에 시험 

대상 시료를 장착하여 전류 영역 -10A ~ 10A 까지 1A 단위로 변경하며 로드셀을 통해 부하 성능 

평가를 실시하였으며, 해당 결과가 그림 B.7 에 나타나있다.  

 

 

그림 B.6 ― 반지름 방향 자기 베어링 부하 성능 평가 장치에 장착한 시료의 구성 

 

그림 B.7 ― 반지름 방향 자기 베어링 부하 성능 평가 장치를 통해 나타난 시료의 부하 성능 
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실제 부하 성능 평가와 설계 부하 성능을 비교할 수 있는 그래프와 제원이 그림 B.8, 표 B.2 에 

나타나 있으며, 해당 결과를 통해 설계한 자기 베어링이 설계한대로 제작이 되었음을 확인할 수 

있다.  

 

그림 B.8 ― 설계 부하 용량과 실제 부하 성능을 비교한 그래프 

 

표 B.2  설계 부하 용량과 실제 부하 성능의 비교 

 

구분 설계 부하 성능 실험 결과 

부하 성능 @ 10A 120.32 N 127.89 N 

부하 성능 @ -10A -120.27 N -131.03 N 
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해   설 

 
이 해설은 이 표준과 관련된 사항을 설명하는 것으로 표준의 일부는 아니다.  

 

1. 제정 취지 

 

이 표준은 회전 기계류에 장착된 능동 자기 베어링의 부하 측정 방법에 대하여 규정한다. 기존 베어

링 시스템의 한계를 극복하기 위한 대안으로, 회전축을 능동적으로 제어하여 지지함으로써 공중에 

완전 부상된 상태로 회전이 가능한 능동 자기 베어링이 개발되었으며, 해당 기술개발과 동시에 기술

표준화를 위하여 단체표준을 개발하였다. 

 

2. 제정 경위 

 

기존 볼 베어링은 분진 발생으로 인한 불량증가, 비반복적인 진동으로 인한 품질 저하, 마모ㆍ마찰에 

의한 고속화 및 지지력 저하 등의 문제점이 있었다. 이에 각 산업에서 능동 자기 베어링이 적용된 

제품이나 장비를 적극적으로 개발하고 있는 추세이다.  

 

이미 해외뿐만 아니라 국내에서도 제품에 능동 마그네틱 베어링을 적용하려는 수요가 증가하고 있고, 

국내에서도 능동 자기 베어링을 개발하였으나, 국내 개발 능동 자기 베어링은 가격 경쟁력 및 신뢰

성 부분에서 외국산과 경쟁이 어려운 실정이다. 이를 극복하기 위해 기존 개발 능동 자기 베어링의 

양산 및 성능 평가를 위한 개발 과제를 제안하였고, 이와 더불어 능동 자기 베어링 기술의 개념 및 

시험방법 정립을 표준화하기 위해 이 표준을 개발하게 되었다. 

 

3. 규정항목 및 설명 

 

규정 

항목 
내용  근거 

4 

능동 

자기 

베어

링의 

구조 

및 

설명 

산업통상자원부 - 기계산업핵심기술개발산업, 과제번호(20010228) 

‘능동 마그네틱 베어링용 핵심부품 영구자석-전자석 복합구조 전자석 모듈, 변위센서 모듈, 

파워 모듈, 제어 모듈 개발 및 통합 신뢰성 확보 기술 개발’ 2차년도 연차보고서에서 인용  

 

ㅇ 전자석 모듈 2차 시작품 설계 

 
<양산시 동심도 오차를 최소화 할 수 있는 전자석 모듈 개선 구조> 
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5 

부하 

측정 

시험 

방법 

산업통상자원부 - 기계산업핵심기술개발산업, 과제번호(20010228) 

‘능동 마그네틱 베어링용 핵심부품 영구자석-전자석 복합구조 전자석 모듈, 변위센서 모듈, 

파워 모듈, 제어 모듈 개발 및 통합 신뢰성 확보 기술 개발’ 2차년도 연차보고서에서 인용  

 

전자석 모듈 부하테스트 성능 평가 

 

 
<능동 마그네틱 베어링 부하 성능 평가 원리> 

 

 
<반지름 방향 상부 전자석 모듈 부하 성능 평가 결과> 
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<반지름 방향 하부 전자석 모듈 부하 성능 평가 결과> 

  

6 
평가 

기준 

산업통상자원부 - 기계산업핵심기술개발산업, 과제번호(20010228) 

‘능동 마그네틱 베어링용 핵심부품 영구자석-전자석 복합구조 전자석 모듈, 변위센서 모듈, 

파워 모듈, 제어 모듈 개발 및 통합 신뢰성 확보 기술 개발’ 2차년도 연차보고서에서 인용  

 

2-2. 해당연도 연구개발기간 추진 실적 및 추진 내용 

: 전자석 모듈 부하테스트 성능 평가 

 

 

4. 그 밖의 해설사항 

 

본 표준에서 제안한 부하 성능 평가 방식은 기존의 능동형 자기베어링의 부하 성능 평가 방식의 단

품 성능 평가가 어려운 점, 부하 성능 평가 방식이 범용적이지 못한 점 등으로 인하여 부하 성능 평

가를 원활하게 수행하기 어려웠던 사항을 가능하도록 해주어 추후 능동 자기 베어링의 부하 성능을 

설계 용량과 비교 검증하여 신뢰성을 높이는데 기여하고자 제안하게 되었다.  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

SPS-B KOAMI-0014-7521:2022 

 
 

SPS 
SPSP 

SPSPS 
SPSPSP 

SPSPSPS 
SPSPSPSP 

 

 Load measurement method for  

active magnetic bearings  

mounted on rotating machinery 
ICS 21.100 

 

 




