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I1. NQI DUNG

1. Thuc trang: (CAc vdn dé ton tai truéc khi thuc hién sang kién, co thé 1a cac kho
khdan, bat cdp, han ché, nhu cau cdng viéc méi phdt sinh...)
Mo6n hoc Thuc tap Pién tir cong nghi€p va Thuc tdp Po ludng cam bién dung
giang day cho hé Cao dang chuyén nganh: Cong nghé k¥ thuat dién, dién tir, Dién
tir cong nghi¢p, Pién cong nghi¢p, Ty dong hoa thudc khoa Cong Nghé Dién-Dién
tir, 1a mon hoc kién thirc chuyén nganh phan bét budc, dé tai thuc hién Thi cong md
hinh diéu khién bom dinh lwong diing motor DC khdng chéi quét va ding cam bién
gidm st dp e ngé vao ra bom nham dap tmg nhu cau hoc tip cta sinh vién va
giang day cua gido vién.
Khoa Dién — Dién tir c6 hon 2000 SV dang theo hoc cac chuyén nganh cua khoa.
Nha truong di quan tdm dau tu mé rong, nang tang, phat trién sé luong cac xudng
thuc tap cho Khoa Dién — Bién tu, trong d6 c6 phong Thuc tap DPién tr cong
nghiép, Thuc tap Po ludng cam bién.
Do nhu cau dao tao ngdy cang cao va bam sat thuc tién san xuat, nha truong
khuyén khich giang vién nghién ctu, ché tao cac mé hinh, d6 dung, thiét bi phuc

vu cho c6ng tac giang day cua GV va hoc tap, thuc tap cua SV.



Hién nay trong khoa Dién — Dién tar dang c6 mot sé md hinh phuc vu mén
Thuc tap Pién tr cong nghiép va Thuc tp Po ludng cam bién, tuy nhién chua co
mé hinh diéu khién bom dinh lirong ding motor DC khéng chéi quét va ding cam
bién gidm sdt dp lwc. Vi tinh than trén t61 dd tim hiéu va thiét k& mot mé hinh
phuc vu cho viéc giang day.

Mo hinh nay da giup nang cao hiéu qua giang day mén thuc tap Thuc tap Dién
tr cong nghiép, Thuc tap Po ludng cam bién, 1am phong pht hon sb lugng thiét bi
thuc tap, nang cao hiéu qua thuc hanh rén luyén ky ning nghé cho SV, gop phan
nang cao chit luong dao tao cia khoa Dién — Dién tir ndi riéng va cua nha trudng
noi chung.

2. Tén sang kién:

Thi cong md hinh diéu khién bom dinh lwong dung motor DC khéng choi quét
va diing cam bién giam sat ap lwe ngé vio ra bom

3. Ni dung ciia sang kién:

3.1. Céu triic dong co budc dang 3 pha khéng chéi quét :

Brushless DC motors 1a dong co buéc dang 3 pha str dung nguén dién DC qua mach
chuyén, n6 bao gom 6 budc, tly theo loai tng dung cac nha san xuat thiét ké sb cap
cuc, cudn day dau kiéu sao, cudn day dau kiéu tam giac. ...

Pé tién viéc diéu khién BLDCM thudng duoc thiét ké ba hall sensor dé giam sét pha
hién hanh va vi tri hién hanh cua rotor.




Hinh 3.1 CAu trac BLDCM d4u sao
Do cau tric nhue mot dong co budc dang 3 pha nén BLDCM ¢ thé duoc diéu khién
bang phuong phép sé héa va ky thuat didu rong xung (PMW) 1am motor van hanh
theo micro steping.

Brushless DC motors cd thé duoc diéu khién bai xung dién ap vudng goc tng voi
tirng goc pha tao thanh mét chu ky chuyén dong mot vong 360° , duoc biéu dién nhu
gian d6 sau.
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Hinh 3.2 Gian d6 xung vudng dién ap cép cho Brushless DC motors
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‘ Hinh 3.3 Tang cong sueflt cap nguéq cho 3 pha BLDC ‘
Tur gian d6 xung (hinh 3.2) va cau trdc tang cong suat (hinh 3.3) ta thay rang nguon
dong cap cho dong co 3 pha xen k& trén ting pha va 2 pha mét, luc nay pha thi ba
khong duoc cip ngudn , nhu vay ta hoan toan cé thé ap dung k§y thuat diéu rong xung
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Hinh 3.4 Gian d6 xung dong ngat ting cong suat kiéu doc l1ap
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Hinh 3.5 Gian do xung dong ngit tang cong suat kiéu bo trg



3.2 Phuong thtrc diéu khién BLDC théng qua doc pha hién tai tir Hall Sensor
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Hinh 3.6 Gian d6 vector 3 pha ABC — Hall Sensors output
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Hinh 3.7 Gian d6 3 pha pha ABC — Hall Sensors diéu khién 3 phase



Bang 3.1 Tin hiéu Hall Sensors diéu khién BLDC 6 step quay thuin

Pin RE1 RE?2 REO | RC5 | RC4 RC3 | RC2 | RC1 | RCO
Phase | Senso | Senso | Senso C C B B A A
rc rB rA | High| Low High Low | High | Low
Driv | Drive I_g Drive | Drive | Drive
Drive
e
1 1 0 1 0 0 0 1 1 0
2 1 0 0 1 0 0 1 0 0
3 1 1 0 1 0 0 0 0 1
4 0 1 0 0 0 1 0 0 1
5 0 1 1 0 1 1 0 0 0
6 0 0 1 0 1 0 0 1 0

Bang 3.2 Tin hiéu Hall Sensors diéu khién BLDC 6 step

quay nghich

Pin RE2 RE1 REO | RC5| RC4 | RC3 | RC2 | RC1 | RCO
Phase | Senso | Senso | Senso | C C B B A A
A o an | Low | S o
o Drive | Drive

6 0 0 1 0 1 0 0 1 0
4 0 1 0 0 0 1 0 0 1
5 0 1 1 0 1 1 0 0 0
2 1 0 0 1 0 0 1 0 0
1 1 0 1 0 0 0 1 1 0
3 1 1 0 1 0 0 0 0 1




3.3 Thiét ké mach so d6 nguy@n ly mach driver, display, inverter cho Brushless DC
motor
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Hinh 3.8 Mach so dd nguyén ly mach driver, display, inverter cho Brushless DC
motor




Hinh 3.9 Mach so dd mach in mach driver, display, inverter cho Brushless DC motor

3.4 Cam bién ap lyuc
Théng s6 ki thuat cam bién ap luc

Hinh 3.10 Cam bién &p luc

MPXHZ6400A la cam bién ap suat tuyét dbi, kha nang cam bién &p suat tir 20 - 400
kPa (3 - 58 PSI). Cam bién &p suat MPXHZ6400A ngd ra xuat dién ap tir 0.2 - 4.8V
tuong @ng Véi ap luc tir 20 - 400 kPa. Cam bién &p suat MPXHZ6400A c6 kha ning
dap (ng tot moi truong lam viéc nhiét d6 cao. Thong thuong sensor &p suat
MPXHZ6400A duoc sir dung trong cac tng dung diéu khién trong cong nghiép. Mot
trong dang mach diéu khién caa cam bién &p luc MPXHZ6400A nhu hinh dudi:
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Hinh 3.11 So dd mach cam bién &p luc


http://www.machdien.vn/

3.5 Thiét ké mach so d6 nguy@n ly Mach theo ddi

&p luc, diéu khién h
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3.5 M6 hinh thuc té

LCD hién thi gi tri ap luc

Pong co budc 3 pha khong choi
queét

3.5 Chuong trinh diéu khién:

Chuwong trinh trén chip 16F873 diéu khién BLDCM

Ngb vao cam bién &p luc

#include "E: \AAA23 BRUSHLESS DC MOTOR DRIVER\Brushless motor

16F873A.h"

#define Sensor input_b()
#define Off 0b00010101
#define Phase6 0b00000111
#define Phase4 0b00011100
#define Phase5 0b00001101
#define Phase2 0b00110001
#define Phasel 0b00010011
#define Phase3 0000110100
#define Off CMD pin_b5
#define Over_Cur pin_b4
int16 BDN;

#int RTCC

void RTCC isr(void)
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{
++BDN;

ky

void Init_Parameter()

{
set_tris_b(0b11111111); //cau hinh Port b input (HALL SENSOR)
set_tris_c(0b00000000); //Port C la output KICH FET
output_c(Off); //turn off FET

¥

void Kich6()
{
int8 d,y;
d=input_b();  //doc sensor
d &=0b00000111; //lay 3 bit cuoi
if(d==01) //neu code Sensor =1
{
BDN=0; //reset BDN (01 don vi BDN = 100uS)
y=2;
while(1)
{
iIf(BDN<y)output_c(Phase6); //On Motor khi BDN < 4
if(BDN>y)output_c(Off); //Off Motor khi 3<BDN<6
d=input_b(); //Do Sensor
d &=0b00000111;
if(d!=01) //Neu Motor chuyen sang buoc ke
{
output_c(Off); /turn off FET

return; [lexit

}
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if(BDN>y+2) //chu ky PWM thu 2 tang len 100uS
{
BDN=0;
y=y+1; /ltang PWM len 100uS
if(y>90)y=2;
b
}
b
}
void Kich5()
{
int8 d,y;
d=input_b();
d &=0b00000111;
if(d==05)
{
BDN=0;
y=2;
while(1)
{
if(BDN<y)output_c(Phase5); //On Motor
iIf(BDN>y)output_c(Off); //Off Motor
d=input_b();  //Do Sensor
d &=0b00000111;
if(d!=05)
{
output_c(Off);
return;

by
iIf(BDN>y+2) //chu ky PWM thu 2 tang len 100uS

12



{
BDN=0;
y=y+1; /ltang PWM len 100uS
if(y>90)y=2;
¥
}
¥
}
void Kich4()
{
int8 d,y;
d=input_b();
d &=0b00000111;
if(d==04)
{
BDN=0;
y=2
while(1)
{
iIf(BDN<y)output_c(Phase4); //On Motor
if(BDN>y)output_c(Off); //Off Motor
d=input_b(); //Do Sensor
d &=0b00000111;
if(d!'=04)
{
output_c(Off);
return;

b
if(BDN>y+2) //chu ky PWM thu 2 tang len 100uS

{

13



BDN=0;
y=y+1; /ltang PWM len 100uS
if(y>90)y=2;
}
}
b
}
void Kich3()
{
int8 d,y;
d=input_b();
d &=0b00000111;
if(d==06)
{
BDN=0;
y=2;
while(1)
{
if(BDN<y)output_c(Phase3); //On Motor
iIf(BDN>y)output_c(Off); //Off Motor
d=input_b();  //Do Sensor
d &=0b00000111;
if(d!=06)
{
output_c(Off);
return;

by
if(BDN>y+2) //chu ky PWM thu 2 tang len 100uS

{
BDN=0;
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y=y+1; [/tang PWM len 100uS
If(y>90)y=2;
b
}
¥
}
void Kich2()
{
int8 d,y;
d=input_b();
d &=0b00000111;
if(d==02)
{
BDN=0;
y=2
while(1)
{
if(BDN<y)output_c(Phase2); //On Motor
if(BDN>y)output_c(Off); //Off Motor
d=input_b(); //Do Sensor
d &=0b00000111;
if(d!'=02)
{
output_c(Off);
return;

b
if(BDN>y+2) //chu ky PWM thu 2 tang len 100uS

{
BDN=0;
y=y+1; //tang PWM len 100uS

15



if(y>90)y=2;
}
}
}
}
void Kichl()
{
int8 d,y;
d=input_b();
d &=0b00000111;
if(d==03)
{

BDN=0;

y=2;

while(1)

{
iIf(BDN<y)output_c(Phasel); //On Motor
if(BDN>y)output_c(Off); //Off Motor
d=input_b();  //Do Sensor
d &=0b00000111;
if(d!'=03)

{
output_c(Off);
return;

hy
if(BDN>y+2) //chu ky PWM thu 2 tang len 100uS

{
BDN=0;
y=y+1; //tang PWM len 100uS
if(y>90)y=2;

16



}
b
}
void main()
{
int16 d,adc;
int8 k;
port_b_pullups(true);
setup_adc_ports(ALL_ANALOG);
setup_adc(ADC_CLOCK_INTERNAL);
setup_spi(SP1_SS DISABLED);
setup_timer_O(RTCC_INTERNAL|RTCC_DIV_32);
setup_timer_1(T1_DISABLED);
setup_timer_2(T2_DISABLED,0,1);
setup_comparator(NC_NC _NC_NCO);
setup_vref(FALSE);
enable_interrupts(INT_RTCC);
enable_interrupts(GLOBAL);
// TODO: USER CODE!
Init_Parameter();
d=2048;
while(1)
{
if (Yinput(Off_CMD)||linput(Over_Cur)){
output_c(Off);
delay_ms(2000);
}
else{
set ADC_channel(0); //Chon ADC kenh 0
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for(k=0;k<50;k++){
Kich6();
delay_us(d);
Kich5();
delay_us(d);
Kich4();
delay_us(d);
Kich3();
delay_us(d);
Kich2();
delay_us(d);
Kichl();
delay_us(d);

}

d=read_ADC(); //read ADC

d=d*2;

}
¥
}
4. Pham vi ap dung, kha niing phé bién: Ap dung trong giang day Thuc

hanh Dién tr cong nghiép, Thuc hanh do ludng cam bién tai Khoa Bién — bién ti,
truong Cao dang Ly Ty Trong TP.HCM

5. Thoi diém &p dung: tir nim hoc 2019-2020.
6. Hiéu qua mang lai:
- Trude day trong hoc phan Thuc tap dién tir cong nghiép, bai diéu khién dong co

budc thyc hién trén dong co budc (Step motor) diéu khién cap ngudn DC theo
xung budc, md hinh méi ding dong co budc dang 3 pha khong choi quét, diéu

khién theo xung budc, mot dang dong co thudng ding trong cong nghiép.
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- SV thuc hién bai tap thuc tap: lap trinh diéu khién, dau ni day, kiém tra, cho van
hanh, kiém chiing két qua cling nhu tim hiéu nguyén ly truc tiép trén mé hinh
thong qua hoat dong cu thé.

- M6 hinh dung cam bién giam sat ap luc ngd vao ra bom ap dung cho bai thuc
hanh do 4p suét trong mdn hoc thyc tap Po luong va cam bién.

- M@ hinh c6 tng dung lap trinh diéu khién vi xir Iy diéu khién hé théng, ap dung
cho mén hoc Vi xu ly va Thuc tap vi xu ly.

- M6 hinh 1am phong pht hon sé luong, loai thiét bi thuc tap, nang cao hiéu qua
thue hanh rén luyén ki ning nghé cho SV, gép phan nang cao chit luong dao

tao cuia khoa DBién — Bién tur ndi riéng va cta nha truong noi chung.
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