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UNIWERSALNY STEROWNIK MASZYN ELEKTRYCZNYCH
WYKORZYSTUJACY PROCESOR SYGNALOWY TMS320C50

Streszczenie. W pracy przedstawiono projekt i opis uniwersalnego sterownika
maszyn elektrycznych, wykorzystujacego procesor sygnatowy TMS320C50. Ukitad
zostat zbudowany w oparciu o zestaw uruchomieniowy DSK dla TMS320C50.
Sterownik ten jest gtdbwnym elementem stanowiska laboratoryjnego, umozliwiajagcego
badanie zachowania sie maszyn elektrycznych zasilanych z przeksztattnikéw mocy,
w réznych stanach pracy, przy zastosowaniu réznych algorytméw sterowania. Sterownik
posiada architekture otwartg, co umozliwia jego #tatwg rozbudowe i adaptacje do
réznych zadan.

UNIVERSAL CONTROLLER FOR ELECTRICAL MACHINES WITH
DIGITAL SIGNAL PROCESSOR TMS320C50

Summary. A project and description of universal controller for electrical
machines with TMS320C50 digital signal processor are presented in this paper. The
main element of this device is DSK (starter kit for TMS320C50). This controller is a
part of laboratory equipment. It enables to test electrical machines supplied from power
converters, in various operating states, using different control algorithms. Architecture
ofthe controller is open, which allows to develop and adapt it for different tasks.

1. UWAGI WSTEPNE

Wystepujacy obecnie dynamiczny rozwoj techniki umozliwia wprowadzenie pelnej
automatyzacji wielu proceséw technologicznych i produkcyjnych, przy czym w tych
procesach stosuje sie najczesciej napedy z silnikami elektrycznymi, zasilanymi z
potprzewodnikowych przeksztattnikdw mocy. Automatyzacja proceséw produkcyjnych oraz
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wymagania odnosnie do doktadnosci i energooszczednosci produkcji wymusza na

nowoczesnych napedach elektrycznych konieczno$¢ spetnienia nastepujacych warunkow:

- mozliwie jak najwyzszej sprawnosci przetwarzania energii elektrycznej w mechaniczng;

- maksymalnego wykorzystania mocy silnika;

- ptynnej regulacji w szerokim zakresie takich wielkosci jak: predko$¢ obrotowa, moment
elektromagnetyczny i innych w zaleznosci od potrzeb;

minimalizacji uchybu i czasu trwania proceséw przejsciowych przy zmianach wielkosci

sterujacych i zaktocajacych;

- prostoty obstugi i niezawodnosci pracy.

Woystepuje wiec konieczno$¢ systematycznego poszukiwania nowych rozwigzan
uktadowych napedéw z maszynami elektrycznymi, ciaglego wprowadzania modyfikacji
usprawniajacych ich dziatanie i wiasciwosci. Stad tez w Katedrze Maszyn i Urzadzen
Elektrycznych Politechniki Slaskiej zrodzita sie koncepcja wykonania nowoczesnego,
uniwersalnego mikroprocesorowego sterownika z modutem mocy, przystosowanego do
sterowania maszynami elektrycznymi, umozliwiajagcego wykonanie réznych algorytméw
sterowania. Prace badawcze dotyczace takiego sterownika realizowane byty miedzy innymi
przez autor6w niniejszej publikacji w ramach pracy dyplomowej [6],

Pod pojeciem mikroprocesorowy sterownik przystosowany do sterowania maszynami
elektrycznymi (w skrocie mikroprocesorowy sterownik) rozumie sie tutaj mikroprocesor
z dotgczonymi do niego odpowiednimi uktadami peryferyjnymi, takimi jak: tory pomiarowe
z zabezpieczeniami (do pomiaru napie¢, pradow, predkosci obrotowej, temperatury itd.),
zasilacze, wyjsciowe tory analogowe i cyfrowe przystosowane np. do bezposredniego
oddziatywania na modut mocy. Natomiast pod pojeciem modut mocy mikroprocesorowego
sterownika rozumie si¢ interfejs przeksztattnika mocy (np. uktad PWM - ang. Pulse Width
Modulation - realizujgcy modulacje szerokosci impulséw [2]), potaczony z przeksztattnikiem
mocy.

Opisywany sterownik powstat na potrzeby laboratorium dydaktycznego Katedry Maszyn
i Urzadzer Elektrycznych Politechniki Slaskiej, ale moze byé réwniez stosowany w
przemysle. Jego zaleta jest uniwersalno$¢ zastosowania oraz otwarta architektura, ktora
umozliwia tatwg rozbudowe i adaptacje do nowych potrzeb. Struktura sterownika umozliwia
wykonywanie, a tym samym badanie, réznych algorytméw sterowania, dla réznych rodzajéw i
typow silnikdw elektrycznych. Kazda zmiana zadania polega na przeprogramowaniu
sterownika i odpowiednim przekonfigurowaniu jego otoczenia. Stanowisko laboratoryjne
wyposazone w sterownik umozliwia wykonanie badan wiasciwosci maszyn elektrycznych
przy uzyciu réznych odmian algorytmoéw sterowania.

W niniejszej pracy zestawiono najwazniejsze wymagania stawiane sterownikom maszyn
elektrycznych, ktére - jako zatozenia projektowe - decyduja o stopniu rozbudowy jego czesci
sprzetowej. Ponadto przedstawiono schemat blokowy mikroprocesorowego sterownika,
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zawierajgcego procesor sygnatowy TMS320C50 oraz przyktad zastosowania tego sterownika
w ukladzie wektorowego sterowania silnikiem indukcyjnym. Szersze przedstawienie
szczeg6tdw budowy sterownika oraz mozliwosci jego zastosowania wykracza poza ramy
niniejszej pracy.

2. WYMAGANIA STAWIANE STEROWNIKOWI MASZYN ELEKTRYCZNYCH

Nadrzednym wymaganiem, postawionym mikroprocesorowemu sterownikowi maszyn
elektrycznych, byta mozliwo$¢ wspdtpracy z réznymi modutami mocy w zaleznosci od
potrzeb. Ze wzgledu na koszt wykonania, moc przeksztaltnika ograniczono do 10 kW.
W pierwotnej wersji przyjeto, ze modut mocy mikroprocesorowego sterownika bedzie sktadat
sie z ukiadu realizujgcego PWM oraz Zze przeksztattnik bedzie zespotem czterech
niezaleznych falownikdéw napiecia zasilanych z posredniczacego ukiadu prostowniczego.
Dzieki temu mozliwe bedzie niezalezne zasilanie uzwojenia kazdej fazy trojfazowej maszyny
elektrycznej. Jesli obiektem sterowania bedzie trojfazowa maszyna synchroniczna, to czwarty
falownik mozna wykorzysta¢ do zasilania uzwojenia wzbudzenia.

Przyjeto, ze zadaniem mikroprocesorowego sterownika maszyn elektrycznych jest
umozliwienie:

badania zachowania sie¢ maszyn elektrycznych zasilanych z przeksztattnikéw mocy w

réznych stanach pracy, przy zastosowaniu réznych algorytméw sterowania,

- badania zachowania sie maszyn elektrycznych przy r6znych nastawach regulatoréw,
- identyfikacji parametréw maszyn elektrycznych,

realizacji innych zadan (np. wyznaczanie charakterystyk biegu jatowego i zwarcia,

rejestracja przebiegdw czasowych réznych wielkosci, badania zachowania sie maszyny

przy niesymetrycznym lub odksztatconym pradzie zasilajgcym).

Przed przystagpieniem do projektowania przeprowadzono szczeg6towg analize
wymaganych funkcji, analize jakosciowa oraz analize techniczng mikroprocesorowego
sterownika maszyn elektrycznych. W efekcie przyjeto nastepujace wymagania stawiane
mikroprocesorowemu sterownikowi maszyn elektrycznych:

- wymagania dotyczace funkcji realizowanych przez sterownik:

e pomiar 8 izolowanych sygnatéw analogowych w jednej chwili czasowej; ochrona

przepieciowa kanatdw pomiarowych,

« 4 izolowane wyjscia analogowe, 4 izolowane wyjscia cyfrowe, 4 izolowane, pragdowe

wejscia cyfrowe,

¢ wejscia i wyjscia analogowe w standardzie pradowym,

e detektory przekroczenia chwilowych wartosci  dopuszczalnych  sygnatow

analogowych z regulacja progéw dziatania,
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ochrona przepieciowa, przetezeniowa i przeciwzaktoceniowa uktadu zasilania;
zasilacz czujnikdw pomiarowych,

realizacja r6znych algorytméw; mozliwos$¢ przeprogramowania,

architektura otwarta (ztgcze rozszerzenia); wspétpraca z komputerem klasy PC,

wymagania jakosciowe dotyczace podstawowych parametréw sterownika:

czestotliwos$¢ probkowania: 2 kHz przy pomiarze 8 sygnatéw analogowych,
rozdzielczo$¢ przetwornika A/C: 14 b; rozdzielczo$¢ przetwornika C/A: 12 b,

czas ustalania sygnatu wyjsciowego przetwornika C/A: 50 ns,

maksymalny czas reakcji sterownika na sygnat awarii: 100ns,

minimalizacja bledéw pomiarowych poprzez dobér odpowiednich ukfadow
pomiarowych,

wymagania techniczne dotyczace podstawowych danych wykonawczych sterownika:

sterownik kompaktowy w celu unikniecia dtugich potaczen kablowych,

oddzielny uktad zasilania (ze wzgledu na duze wymiary, wage elementéw, grozbe
eksplozji niektérych elementéw podczas awarii),

funkcjonalna obudowa zabezpieczajgca przed ingerencjg 0sob niepowotanych i
umozliwiajgca pokazanie fizycznej realizacji uktadu,

zkgcza o duzej wytrzymatosci mechanicznej.

Poniewaz wiele funkcji mikroprocesorowego sterownika maszyn elektrycznych moze

by¢ realizowanych zaréwno na drodze sprzetowej, jak i programowej, konieczne jest

dokonanie wyraznego podziatu projektu na czes$¢ sprzetowg i programowa. Zadaniem czesci

programowej sterownika jest wykonywanie algorytmu sterowania oraz wszystkich innych

wymaganych obliczen (np. estymacji niektérych zmiennych). Przyjeto, ze mikroprocesorowy

sterownik nie posiada zadnych uktadéw wspomagajacych mikroprocesor w obliczeniach (np.:

procesorow wektorowych, koprocesoréw, regulatorow cyfrowych). Takie rozwigzanie jest

podyktowane zatozeniem, ze mikroprocesor sterownika ma wystarczajgcg moc obliczeniowa.

3. SCHEMAT BLOKOWY MIKROPROCESOROWEGO STEROWNIKA MASZYN

ELEKTRYCZNYCH

Specyfikacja funkcjonalna, analiza ekonomiczna i analiza rynku podzespotéw

elektronicznych byty podstawg do opracowania projektu uniwersalnego, mikroprocesorowego

sterownika maszyn elektrycznych, ktdrego schemat blokowy przedstawiono na rys. 1
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Rys. 1. Schemat blokowy uniwersalnego mikroprocesorowego sterownika maszyn

elektrycznych

Fig. 1. Block diagram of universal microprocessor controller for electrical machines

Uniwersalny, mikroprocesorowy sterownik maszyn elektrycznych zawiera nastepujace

elementy (rys. 1):

1 DSK -jest to ptytka uruchomieniowa z procesorem sygnatowym TMS320C50, kodekiem

2.

TLC320C40, generatorem kwarcowym 40 MHz taktujacym procesor sygnatowy i
zkgczami umozliwiajacymi rozbudowe. Ponadto zawiera ona zigcze RS-232 stuzagce do
komunikacji z komputerem klasy PC ([3], [4]). Zadaniem procesora sygnatowego jest
wykonywanie programu obstugi sterownika (sterowanie pomiarami, komunikacja z
otoczeniem, itp.) i zadanego algorytmu sterowania. Kodek wykorzystywany jest do
konwersji A/C sygnatdw analogowych.

Uktad gromadzenia danych - zawiera 8 torow pomiarowych, ktérych schemat blokowy
przedstawiono na rys. 2. Tory pomiarowe posiadajg wejscia pragdowe w standardzie +/- 50
mA, dopasowanym do czujnikobw pradowych i napieciowych firmy LEM. Tory
pomiarowe sg objete ochrong przepieciowa. Ponadto wyposazono je w programowalne
detektory awarii, umozliwiajace reakcje sterownika na przekroczenie dozwolonych
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wartosci sygnatdw mierzonych. Tory pomiarowe potaczono z przetwornikiem A/C za pomoca

multipleksera analogowego.

3.

Rys. 2. Schemat blokowy jednego toru pomiarowego
Rys. 2. Block diagram of a single measuring circuit

4.

5.

Przetwornik C/A - stuzy do konwersji C/A danych wyjsciowych algorytméw
wykonywanych przez procesor sygnatowy.

Uktad wyj$¢ analogowych - zawiera 4 tory analogowe, ktoérych schemat blokowy
przedstawiono na rys. 3. Wyjscia torow analogowych posiadaja standard pradowy
+/- 10 mA. Sygnat z przetwornika A/C jest rozprowadzany na tory analogowe przez
odpowiednie sterowanie wzmacniaczy prébkujgco-pamietajgcych. Uktad  wyjsé
analogowych moze stuzy¢ do obserwacji przebiegéw czasowych wielkosci posrednich

algorytmoéw wykonywanych przez procesor sygnatowy.

Z wyjécia Wzmacniacz Zrédto Petla
CIA *  sample-and- pradowe pradowa
—
Sterowanie

Rys. 3. Schemat blokowy jednego wyjsciowego toru analogowego
Fig. 3. Block diagram of a single analogue output circuit

. Uktad uniwersalnych wejsé/wyjsé - sktada sie z 4 wejs¢ dwustanowych w standardzie

pradowym 0-20 mA i 4 wyj$¢ przekaznikowych, ktérych zastosowanie zalezy od
wymaganej konfiguracji sterownika.

Ztacze rozszerzenia - stuzy do rozbudowy sterownika, zawiera komplet sygnatéw z
magistrali procesora sygnatowego potrzebnych do przytgczenia uktadéw peryferyjnych,
takich jak: klawiatura, wyswietlacz, uktad realizujagcy PWM itd.

. Ukfady izolacji galwanicznej - zapewniajg izolacje galwaniczng DSK dla sygnatow

analogowych (wzmacniacze z izolacja pojemnosciowa) i cyfrowych (transoptory).
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9. Zasilacz - dostarcza napiecia zasilajgce dla wszystkich elementéw sterownika. Objety jest
ochrong przepieciowg przetezeniowg i przeciwzaktoceniowa.

10. Uktad sterowania - zawiera dekoder adresu i zespot rejestréw przechowujacych dane
wyjsciowe programu obstugi sterownika. Zapewnia on synchronizacje pracy wszystkich
elementow sterownika.

Zastosowanie uniwersalnego, mikroprocesorowego sterownika maszyn elektrycznych
do celéw wymienionych w punkcie 2, jest mozliwe po skonfigurowaniu czesci sprzetowej
i programowej. Konfiguracja czesci sprzetowej polega na przytgczeniu: czujnikéw sygnatdw
mierzonych do wej$¢ torébw pomiarowych, elementdéw pomocniczych do ukfadu
uniwersalnych wejsé/wyjs¢, przyrzadéw pomiarowych lub rejestrujacych do ukiadu wyjs¢
analogowych, odpowiedniego interfejsu przeksztattnika mocy do ztgcza rozszerzenia i
ustawieniu progéw dziatania detektoréw awarii. Do konfigurowania czesci programowej
wykorzystuje sie komputer klasy PC. Polega to na napisaniu programu, jego asemblacji i
przestaniu poprzez port RS-232 do pamieci wewnetrznej procesora sygnatowego. Do
uruchamiania nowych programéw wykorzystuje sie debugger. Narzedzia programowe stuzace
do pisania i uruchamiania programéw wchodzgw sktad zestawu uruchomieniowego DSK.

Poniewaz przyjeto, ze mikroprocesorowy sterownik bedzie wspotpracowat
z komputerem PC, wiec wyniki jego dziatania mozna przedstawia¢ w postaci graficznej na
monitorze komputera. Przylgczenie do zigcza rozszerzenia uktadéw pomocniczych, takich
jak: klawiatura, wyswietlacz, dodatkowa pamie¢ powoduje, ze - po skonfigurowaniu czesci
programowej - mikroprocesorowy sterownik moze pracowa¢ w sposéb autonomiczny (tzn.
niezalezny od komputera PC). Glowng trudnoscig efektywnego wykorzystania zasobdw
sterownika jest napisanie programu obstugujgcego sterownik i opracowanie odpowiedniego
algorytmu sterowania maszyny elektrycznej.

4. UZASADNIENIE WYBORU MIKROPROCESORA DLA STEROWNIKA
MASZYN ELEKTRYCZNYCH

Woyjasnienia wymaga wyhor mikroprocesora dla uniwersalnego sterownika maszyn
elektrycznych. Dokonujac selekcji kierowano sie wieloma kryteriami: technicznymi (m.in.
szybkoscig obliczen, typem reprezentacji danych, dtugoscig stowa, przestrzenig adresowg
iloScig i rodzajem wewnetrznych uktadow peryferyjnych), rynkowymi (ceng i dostepnoscia na
rynku zestawu uruchomieniowego) i innymi (dostepnoscia literatury i oprogramowania).
Ostatecznie zastosowano 16-bitowy, statoprzecinkowy procesor sygnatowy TMS320C50
produkowany przez firme Texas Instruments. Rozwigzanie takie podyktowane byto duzg
mocg obliczeniowg (50 MIPS) tego mikroprocesora wynikajgcg m.in. z budowy wewnetrznej
(architektura Harvard’a), wykorzystania przetwarzania potokowego i sprzetowego
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wspomagania wykonywania operacji matematycznych [5]. Jego zalety mozna wykorzysta¢ do
prébkowania analogowych sygnatéw zewnetrznych z duzg czestotliwoscig a takze do
wykonywania w czasie rzeczywistym zitozonych algorytméw przetwarzania sygnatéw
i sterowania. Zastosowanie procesora sygnatowego pozwala takze na redukcje liczby
czujnikéw w systemach sterowania silnikami, poniewaz niektdre zmienne (takie jak predkosé
obrotowa i strumien magnetyczny) moga by¢ estymowane ze zmiennych elektrycznych.
Estymacji dokonuje obserwator stanu, ktérego efektywno$¢ zalezy od mocy obliczeniowej
mikroprocesora. Poniewaz opisywany sterownik maszyn elektrycznych musi by¢ uniwersalny,
konieczne bytlo umozliwienie sprawnego dziatania nawet takich skomplikowanych
algorytmow.

Chcac unikngé konstruowania systemu mikroprocesorowego od podstaw, skorzystano
z komercyjnego zestawu uruchomieniowego DSK firmy Texas Instruments. Takie
rozwigzanie ma kilka zalet:

- unika sie koniecznosci fizycznego montazu mikroprocesora;
- zestaw zawiera oprogramowanie wspomagajace pisanie i uruchamianie programow;
- nastgpito skrdcenie czasu opracowywania i uruchamiania sterownika.

TMS320C50 nie jest mikroprocesorem dedykowanym do systeméw sterowania.
Mozliwa jest jednak jego tatwa adaptacja do sterowania maszynami elektrycznymi przez
dodanie kilku uktadéw peryferyjnych. W momencie dokonywania wyboru mikroprocesora,
koszt tak zbudowanego systemu byt nizszy niz systemu opartego na mikroprocesorze
specjalizowanym, takim jak TMS320F240.

5. PRZYKLAD ZASTOSOWANIA MIKROPROCESOROWEGO STEROWNIKA
MASZYN ELEKTRYCZNYCH DO WEKTOROWEGO STEROWANIA
SILNIKIEM INDUKCYJINYM

Opracowany uniwersalny, mikroprocesorowy sterownik maszyn elektrycznych, moze
by¢ wykorzystany miedzy innymi w systemie wektorowego sterowania silnikiem
indukcyjnym. System taki ma za zadanie, odpowiednio do wielkosci zadanych, sterowac
sktadowymi osiowymi wyodrebnionymi z pradu stojana, odpowiedzialnymi za strumien
magnetyczny i moment elektromagnetyczny.

Algorytm wektorowego sterowania zawiera wiele intensywnych i czasochtonnych
obliczen, gtéwnie przez konieczno$¢ transformacji zmiennych z naturalnego ukfadu
wspotrzednych fazowych do nowego uktadu wspoétrzednych prostokatnych i odwrotnie. Jest to
wiec przyktad algorytmu, ktérego wykonanie w czasie rzeczywistym wymaga uzycia
procesora sygnatowego.
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Przyktadowa konfiguracje czesci sprzetowej sterownika realizujgcego algorytm
wektorowego sterowania silnikiem indukcyjnym przedstawiono na rys. 4 i w tablicy 1

Tabela 1
Przyktadowa konfiguracja sprzetowa mikroprocesorowego sterownika

Urzadzenie Linia wejscia/wyjscia Urzadzenie Linia wejscia/wyjscia

sterownika sterownika
Czujnik iA tor pomiarowy 0 stycznik wyjscie przekaznik. 0
Czujnik Ua tor pomiarowy 1 oscyloskop wyjscie analogowe 0
Czujnik is tor pomiarowy 2 rejestrator wyjscie analogowe 1
Czujnik ub tor pomiarowy 3 PWM zkgcze rozszerzenia
Czujnik ic tor pomiarowy 4 wysSwietlacz alfanum.  zlgcze rozszerzenia
Czujnik uc tor pomiarowy 5 klawiatura zkgcze rozszerzenia
Czujnik Ud tor pomiarowy 6 komputer PC port RS-232

Tachopradnica tor pomiarowy 7

Algorytm wykonywany przez procesor sygnatowy (dla takiej konfiguracji sprzetowej)
przedstawiono na rys. 5. W algorytmie tym wyborem zadania dla mikroprocesora zajmuje sie
system operacyjny. Po zatgczeniu napiecia zasilania procedury systemu operacyjnego
ustawiajg rejestry statusowe i kontrolne mikroprocesora i uktadéw peryferyjnych (inicjalizacja
DSP i wew. uktadéw peryferyjnych, inicjalizacja zewn. uktadéw peryferyjnych). W dalszej
kolejnosci nastepuje odczytanie polecen systemu operacyjnego i jego konfiguracja. Jest to
dopasowanie algorytmu do aktualnej konfiguracji sprzetowej sterownika. Polecenia systemu
operacyjnego to odpowiednie warto$ci umieszczane przez programiste w wyznaczonym
obszarze pamieci. Na ich podstawie system operacyjny umieszcza w czesci gtdwnej programu
procedury programu obstugi sterownika obstugujace przytaczone uktady peryferyjne.
Elementy decyzyjne systemu operacyjnego mieszczace sie w gtownej czesci programu,
wybierajg zadania dla mikroprocesora podczas pracy sterownika. Program obstugi sterownika
to zesp6t procedur obstugujacych elementy sterownika (czyli m.in.: ukfad gromadzenia
danych i wyjsciowe tory analogowe), a takze ukiady przylaczane do sterownika podczas
konfiguracji czesci sprzetowej (czyli m.in.: klawiatura, wyswietlacz, uktad realizujgcy PWM).
Taka struktura algorytmu powoduje, ze dopasowanie czesci programowej do zmienionej
czesci sprzetowej polega na opracowaniu nowego zestawu polecen dla systemu operacyjnego.
Natomiast zmiana algorytmu sterowania polega na opracowaniu nowego zestawu obliczen
koniecznych do wyznaczenia wielkosci wyjsciowych algorytmu. W przedstawionym
przyktadzie algorytm sterowania realizuje wektorowe sterowanie silnikiem indukcyjnym.

Tak skonfigurowany sterownik nie bedzie zdolny do automatycznej identyfikacji
i korekcji parametrow maszyny, zmieniajacych sie wraz z temperaturg. Dlatego wszystkie
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badania nalezy przeprowadza¢ przy utrzymujacej sie w pewnych granicach temperaturze
maszyny.

Objasnienie oznaczen fragmentéw

algorytmu:
Algorytm Program obstugi System
sterowania sterownika operacyjny

Rys. 5. Przyktadowy algorytm wykonywany przez sterownik
Fig. 5. Exemplary controller algorithm
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6. UWAGI KONCOWE

Zaletg uniwersalnego mikroprocesorowego sterownika maszyn elektrycznych,
przedstawionego w niniejszej pracy, jest duza elastyczno$¢ konfigurowania czesci sprzetowej.
Natomiast program sktada sie z trzech czeSci: systemu operacyjnego, programu obstugi
sterownika, programu realizujgcego algorytm sterowania. Zmiana algorytmu sterowania wigze
sie jedynie z wymiang jednego elementu algorytmu (patrz rys. 5). Takag *atwosc
konfigurowania czesci programowej zapewnia struktura systemu operacyjnego.

Uniwersalny mikroprocesorowy sterownik maszyn elektrycznych w pierwszej
kolejnosci bedzie zastosowany do badania algorytméw wektorowego sterowania silnikiem
indukcyjnym. Napisanie efektywnie dziatajagcego programu dla procesora sygnatowego
TMS320C50 wedtug algorytmu przedstawionego w punkcie 5 jest trudne. Wigze sie to z
koniecznoscig doktadnego poznania jego architektury, specyficznych cech i zasad
optymalnego wykorzystania jego zasobdw. W po6zniejszym czasie planuje sie opracowanie
algorytméw uwzgledniajagcych automatyczng identyfikacje i zmiany temperaturowe
parametrow maszyny, bedacej obiektem sterowania.
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Abstract

A project and description of universal controller for electrical machines with the Texas
Instruments digital signal processor TMS320C50 have been presented in this paper. The main
element ofthis device is DSK (starter kit for TMS320C50).

In Chapter 1 purpose fullness of searching new solutions for electrical machine
controllers, used in various electrical drives has been discussed. Idea and the main features
(i.e.: open architecture, easy programming and easy developed hardware) of microprocessor
controller which allow to adapt it for different tasks have been presented.

Possibilities of the designed microprocessor controller application as well as
requirements (project guidelines) determining complexity of the microprocessor controller
hardware have been given in Chapter 2.

In Chapter 3 the block diagram of the microprocessor controller andshort descriptic
its particular components as well as the way of hardware and software configuration of the
microprocessor controller have been presented.



