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 ملخص:

  دخول   تيار   توتر   و   تردد   تغير   AC-AC  محولات  هي  . المحرك  سرعة  في   للتحكم  تستخدم   معدات   هي VSD))  المتغيرة  السرعة  محركات

  التقدم   مستوى  باستعراض  العمل  هذا نبدأ . STM32  لوحة  على وينفذه  المعدات هذه في  التحكم طرق  بعض العمل هذا  يدرس.  المحرك

  القياسي،  التحكم  عن  محاكاة  تجرى  .الحثية المحركات  في  التحكم طرق  اشهر  و  AC-AC  تحولاالم  طوبولوجيات   بعض في  الجاري

DTC  و  DTC-SVM  بSimulink  تنفيذ  بعدها  يتم.  حثي  محرك  نموذج   انشاء  بعد  V/f  و  ثابتDTC  لوحة  على  STM32F4 

Discovery  بمحاكاة  تختبر   و  Hardware-in-the-loop. وتناقش   الحمل من  تلفةخم  أنواع على  يذتنفوال المحاكاة  من  كل اختبار   يتم  

 . لكليهما  النتائج

 . DSV ، STM32 ، HIL ،ةلحثي المحرك :    ف  ح    ك   ت 

 



 



 







 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figure II.7  
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𝐹𝑃𝑊𝑀 =
𝐹𝐶𝐿𝐾

(𝐴𝑅𝑅 + 1) × (𝑃𝑆𝐶 + 1)



𝐷𝑢𝑡𝑦𝐶𝑦𝑐𝑙𝑒𝑃𝑊𝑀(%) =
𝐶𝐶𝑅𝑥

𝐴𝑅𝑅𝑥



 



𝑅𝑒𝑠𝑜𝑙𝑢𝑡𝑖𝑜𝑛(𝑄) =
𝐹𝑆𝑅

2𝑛

𝑆𝑄𝑁𝑅 ≅ 1.764 + 6.02𝑛⁡[𝑑𝐵]



 

 









 

 





 

 

 

 



 



 



 



 

 



 

𝐹𝑠 =
168⁡000⁡000

(16799 + 1) × (0 + 1)
= 10⁡000⁡𝐻𝑧



HAL_TIM_Base_Start_IT(&htim1); 
HAL_TIM_PWM_Start(&htim1, TIM_CHANNEL_1); 
HAL_TIMEx_PWMN_Start(&htim1, TIM_CHANNEL_1); 
HAL_TIM_PWM_Start(&htim1, TIM_CHANNEL_2); 
HAL_TIMEx_PWMN_Start(&htim1, TIM_CHANNEL_2); 
HAL_TIM_PWM_Start(&htim1, TIM_CHANNEL_3); 
HAL_TIMEx_PWMN_Start(&htim1, TIM_CHANNEL_3);
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𝐽
𝑑Ω

𝑑𝑥
= 𝑇𝑒 − 𝑇𝑙 − 𝑓𝑣Ω

𝐽Ω𝑠 = 𝑇𝑒 − 𝑇𝑙⁡ −⁡𝑓𝑣Ω⇔ ⁡Ω = (𝑇𝑒 − 𝑇𝑙)⁡
1

𝐽𝑠+𝑓𝑣

Ω = ((𝑘𝑝 +
𝑘𝑖
𝑠
) (Ω𝑟𝑒𝑓 −Ω) − 𝑇𝑙)

1

𝐽𝑠+𝑓𝑣



Ω =
𝑘𝑝

𝐽

𝑠 +
𝑘𝑖
𝑘𝑝

𝑠2 +
𝑘𝑝 + 𝑓𝑣
𝐽 𝑠 +

𝑘𝑖
𝐽 ⁡

Ω𝑟𝑒𝑓

𝑃(𝑠) = 𝑠2 + 2𝜉𝜔𝑛𝑠 + 𝜔𝑛
2

{
 

 𝜔𝑛
2 =

𝑘𝑖
𝐽

2𝜉𝜔𝑛 =
𝑘𝑝 + 𝑓𝑣

𝐽

{
𝑘𝑖 = 𝐽𝜔𝑛

2

𝑘𝑝 = 2𝜉𝜔𝑛𝐽 − 𝑓𝑣

𝜔𝑛 ≅
4

𝜉𝑇𝑠



union floatUnion { 
 float f[5]; 
 uint8_t buffArray[20]; 
} floatBuffer; 

 

floatBuffer.buffArray[0] = *Buf; 
floatBuffer.buffArray[1] = *(Buf+1); 
floatBuffer.buffArray[2] = *(Buf+2); 



. . .  
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