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ABSTRACT

In this paper, scalar control of squirrel cage
induction motor, supplied from dSpace DSI1102
Digital Signal Processor (DSP) board controlled A8 / /
Insulated Gate Bipolar Transistor (IGBT) based Va2 —1
Intelligent Power Module (IPM) inverter using T 0 A B C
symmetrical Space Vector Pulse Width Modulation S i T —
(SVPWM) technique which is programmed as a
graphical Simulink model and implemented by the ~ Y12 - / v/ /
Real Time Interface is presented. First, SVPWM P> ha
technique is described. Duty cycle determination
for each sector is given. Secondly; programming
dS1102 DSP controller board with Matlab Simulink

Real Time Interface is presented. Finally, scalar A B

control of an induction machine program using

SVPWM which is controlled and traced from V1=(0,1,0) V2=(1,1,0)
Controldesk Sofiware is presented. g e e e s

L.GIRIS
Endiistrinin ihtiyag duydugu degisken hizl elektrik
motor tahrik sistemlerinde, asenkron motor diger

motor tiirleriyle kiyaslandidi zaman sahip oldugu V1=(0,1,1)
avantajlardan ve ozellikle kontrol algoritmalarinda
ki gelismelerden sonra (vektdr kontrol, dogrudan :
moment kontrol) baskin tercih olagelmistir. "-;I v
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2. UZAY VEKTOR DARBE GENISLIK
MODULASYONU

Evirici beslemeli asenkron motor stiriiciilerinin
performansinda, evirici anahtar modiilasyon teknigi
bilyitk ¢nem arzetmektedir.3 fazli asenkron motor
siiriict  kontrol  ybntemlerinin  ¢ogu, kontrol Sekil-1 a- Stirekli durumda V1(1,0.0) gerilim
edilebilir gii¢ kaynaginin stator sargilarina istenen vektorii igin evirici anahtarlarin konumlari
sekilde akim ve gerilim uygulayabildigini kabul b- Duragan referans gatisinda evirici
ederler. Ancak, gerekte cou evirici sadece yedi konumlarinin gosterilmesi

ayrik uzay vektorii olusturabilir [1].

V1=(0,0,1) "y 1=(1,0,1)




Bu durum Sekil-1 de gosterilmistir. Istenilen
degisken vektorii, darbe genislik modiilasyon
yontemi kullanilarak bir peryod boyunca ortalama
deger olarak elde edilir.

Gerilim kayna@i evirici beslemeli asenkron
motorlarin akim bozulmasi ve moment salinimlari
uzay vektdr darbe genislik modiilasyon yontemi ile
¢ok daha azaltilmistir [2]. Uzay vektor darbe
geniglik modiilasyon yontemi, altigen igerisindeki

biitin Vrer referans vektorlerinin, Vrer e komsu iki
uzay vektorli ve sifir vektorleri 0 ile 7 kullanilarak
agirlikli  ortalamalart alinarak olusturulabilmesi
temellidir. Dolayisi ile istenilen referans vektorii bu
dort evirici konumunun anahtarlanmasi ile elde
edilir,
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Sekil-2 Referans vektor Sektor 1 de iken PWM
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belirler. Sektdér tayini en basit yolla
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modiilasyonun Kkalitesini
asagidaki

Va
2 e 6
a arg(Vﬁ] (6)
£k_1lf (Va)
Hi e s

Her saykildaki istenilen minimum anahtarlama
komiitasyonu tek sektdrlerde asagidaki sira ile
gerilim vektdrii uygulanirken
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cift sektorlerde su sira takip edilerek saglanir.
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Anahtarlarin gbrev peryotlarmin belirlenmesi igin
gerekli olan stireler ise su sekilde hesaplanir:
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Uzayda a ve B ekseni gerilim vektorleri referans
vektorii kullanilarak yazilir ise;

Vit =\Vier e’m =Vrr] [cos(a)t) + jsin(at)] (9
burada |Vrer| genlik o ise istenilen faz gerilimi

agtsal hizidir,
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Boylece anahtarlarin belirli bir frekansta, verilen
DC bara gerilimi ve referans gerilim vektdril igin
iletimde kalma siireleri dolayist ile gérev peryotlari
hesaplanmis olur. Bir anahtarlama saykil siiresince
eviricinin kutup gerilimi ortalama degeri su sekilde
verilir:
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Sekil-3 Sektorlere gore simetrik Uzay Vektér Darbe Geniglik Modiilasyonu (SVPWM)
icin gorev peryotlarmmn XOR kapisi ile tiretilmesi

Tablo-1 Sektérler i¢in stator faz gorev peryotlari
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Tablo-2 XOR Kapisi dogruluk tablosu Sekil-4 Biiyiik gorev peryodunun iki PWM cikisi ile elde edilmesi
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Sekil-5 Orta gorev peryodunun iki PWM ¢ikisi ile elde edilmesi
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. Sekil-6 Kiigiik gorev peryodunun iki PWM ¢ikist ile elde edilmesi
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Sekil-7 Sektorlere gore evirici kutup

gerilimi dalga sekli

3. SISTEMIN YAPISI

Sistemin genel yapisi Sekil-8 de gésterilmistir. DSP
nin  PWM ¢ikislart  inverterin  anahtarlama
sinyallerini tiretirken, akim ve gerilim 6l¢iiciilerden
gelen sinyal kesme frekansi 300 Hz. olan 1.
dereceden bir algak gecirgen siizge¢ iizerinden
stirekli-ayrik dontistiriicti kanalina alinmaktadir,
Motorun hava aralif1 akisini sabit tutmak igin, V/f
yontemi uygulanmustir. Diigitk hizlarda stator sargi
gerilim diigiimiinil kompanze etmek {izere gerilim
artirimi, programda bulunan bir Look-up tablosu ile
yapilmistir,
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Sekil-8  Sistemin genel mimarisl

4. GERCEK ZAMAN ARABIRIM VE
SIMULINK YAZILIMI
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Sekil-9 DS1102 DSP Controller Board igin
MATLAB RTI ¢alisma prensibi

Matlab Simulink te hazirlanan programlarin C
dosyalar1 olusturulup, C derleyici kullanilarak
Object dosyast olusturulur, Bu dosya DSP
islemciye yiiklenir [4].
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Sekil-10 Asenkron motor skalar kontrol MATLAB Simulink programi
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Sekil-11 Uzay fazor darbe genislik modiilasyonunun MATLAB Simulink te modellenmesi

Sekil-12 Filtrelenmis PWM gorev peryodu osiloskop giktisi Sekil-13 Stator faz akimi osiloskop ¢iktis
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Sekil-14 Asenkron motor skalar kontrolii icin CONTROLDESK programinda gelistirilmis arabirim

4. SONUC

Bu makalede, asenkron motorun skalar
Darbe
kullanilarak
anahtarlama

kontrolii simetrik Uzay Fazor
Genislik  Modiilasyonu

gerceklenmistir. 10 KHz
frekansi icin deneysel sonuglar eklenmistir.
Temiz akim dalga sekilleri elde edilmistir.

Motor  kontrol programi  MATLAB

Simulink te yazilip, motor; Controldesk

yazilimidan kontrol edilip, gézlenmistir.

Motor Etiket Degerleri:
A/Y 220/380V
4.712.7 A

1 kW. Cos @ =0.76
2830 rpm. 50 Hz.
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