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Microcontroller Board fir sensorlose
Regelung eines brushless DC-Motors
(BLDC)

Das Development Kit DRV8312EVM von Texas Instruments bietet eine
Auswahl verschiedener Ansteuerungen flr brushless DC-Motoren. Die
einzelnen Antriebstechniken sind mit Beispielprogrammen realisiert und
dokumentiert. Eine feldschwachungsbasierende Ansteuerung ist jedoch
nicht umgesetzt.

Ziel dieser Arbeit ist es, einen Feldschwachung betreibenden Antrieb zu
implementieren. Die Feldschwéachung wird anhand eines
Spannungssollwerts dimensioniert.
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Basierend auf einer sensorlosen feldorientierten Steuerung wurde das Dozierende
Beispielprogramm um einen Feldschwache-Modus erweitert. Anhand A!b.eno Colotti
Sigisbert Wyrsch

des Spannungssollwerts wird mit einer Steuerung der bendtigte
Referenzstrom berechnet. Zusatzlich ist eine graphische
Nutzeroberflache erstellt worden, welche die Bedienung des Motors von
einem Computer ermdglicht. Dazu gehoért das Anzeigen der
Steuersignale, das Setzen von Referenzgréssen durch Eingaben und die
Aufzeichnung wahlbarer Signale. Die Kommunikation zwischen dem
Board und dem Computer erfolgt Uber eine serielle Schnittstelle. FUr eine
zuverlassige und eindeutige Ubertragung von Steuergréssen musste ein
Protokoll ausgearbeitet werden.

Anhand des erstellten Interfaces und dessen Funktionen konnte der
Feldschwéchebetrieb veranschaulicht und belegt werden. Dafir ist neben
einer sicheren Ubertragung auch eine korrekte Interpretation der
erhaltenen Werte ndtig. Sowohl das Protokoll als auch das Interface sind
den Anspruichen gerecht geworden.
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