
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ก 

 

ค่าพิกดัและค่าพารามิเตอร์ของมอเตอร์ 
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ก.1 มอเตอร์เหน่ียวนําทีใ่ช้ในงานวจิัยนีม้ค่ีาพกิดัและค่าพารามเิตอร์ดังนี ้

 

 

    พิกดัมอเตอร์       2 ,220 / 380 ,50 ,6.3 / 3.7 ,1430 ,4HP V Hz A rpm poles  

 

   แรงบิดพิกดั: 10ratedT Nm=  

กระแสสร้างแรงบิดพิกดั: ( ) 9.25sq ratedi A=  

กระแสสร้างฟลกัซ์แม่เหล็กพิกดั: ( ) 5.788sd ratedi A=  

ความเร็วพิกดั:1,430 rpm  

จาํนวนคู่ของขั้วแม่เหล็ก: 2p =  

ค่าความตา้นทานสเตเตอร์: 2.15sR = Ω  

ค่าความตา้นทานโรเตอร์: 0.963rR = Ω  

ค่าความเหน่ียวนาํสเตเตอร์: 104.9sL mH=  

ค่าความเหน่ียวนาํร่วม: 21.5rM L mH= =  

ค่าโมเมนตข์องความเฉ่ือย: 20.021 .J kg m=  
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รูป ก.1 โครงสร้างทางฮาร์ดแวร์ของระบบในวทิยานิพนธ์น้ี 
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รูป ก.2 ฮาร์ดแวร์จริงท่ีใชใ้นวทิยานิพนธ์ 

 

 

 

Load 

IM Under Tested 

Yaskawa Inverter Loaded 

Developed Inverter 

Yokogawa Oscilloscope 
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รูป ก.3 ฮาร์ดแวร์จริงท่ีใชใ้นวทิยานิพนธ์น้ี (ต่อ 1) 

 

 

  

รูป ก.4 ฮาร์ดแวร์จริงท่ีใชใ้นวทิยานิพนธ์น้ี (ต่อ 2) 

 

 

Load 
IM Under Tested 

Yaskawa Inverter Loaded 

Developed Inverter 
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ก.2 ซอฟต์แวร์แวร์ของระบบ 

จากโครงสร้างส่วนการควบคุมในรูปท่ี 2.4 ตวัประมวลผลสัญญาณดิจิตอลจะทาํการคาํนวณกระแส

สร้างแรงบิดคาํสั่ง ( ˆsqi∗ ) จากผลต่างระหวา่งความเร็วคาํสั่งกบัความเร็วประมาณ ผา่นตวัควบคุม PI ท่ีมี

การจาํกดัค่ากระแสคาํสั่ง ไม่ให้เกินค่าพิกดั กระแสคาํสั่ง ˆsqi∗  ท่ีคาํนวณได ้จะถูกส่งไปยงัตวัควบคุม

เวกเตอร์ไร้เซนเซอร์วดัความเร็ว ซ่ึงจะประมาณค่าความเร็วจากค่าผิดพลาดระหว่างกระแสประมาณ

กบักระแสสเตเตอร์ท่ีตรวจจบั เพื่อใช้ในวงรอบควบคุมความเร็วด้านนอก และคาํนวณค่าแรงดัน

สําหรับการควบคุมแยกการเช่ือมร่วมในส่วนของระบบควบคุมเวกเตอร์  ค่าแรงดนัคาํสั่งท่ีไดจ้ะถูก

นาํไปสร้างสัญญาณปรับความกวา้งพลัส์ (PWM) สําหรับขบันาํเกตของอินเวอร์เตอร์โดยอาศยั

หลกัการทางสเปซเวกเตอร์ของแรงดนั (Voltage space vector) ซ่ึงจะใชแ้รงดนับสัไฟตรงท่ีตรวจจบั

ได้เป็นแรงดนัฐาน ซอฟต์แวร์ทั้งหมดสามารถเขียนได้ดงัแสดงใน PDL (Program Development 

Language)  ต่อไปน้ี และสามารถแสดงไดอะแกรมเวลาไดด้งัรูปท่ี ก.5 ซอฟตแ์วร์โมดูลน้ีจะใชก้ารอิน

เทอร์รัปต์ทุกๆ 200 sµ  ซ่ึงจะเห็นวา่จะทาํการอ่านกระแสก่อนเป็นอนัดบัแรก ทั้งน้ีเพื่อให้กระแสท่ี

อ่านไดใ้กลเ้คียงกบักระแสท่ีความถ่ีหลกัมูลมากท่ีสุด  
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******************************************************************************** 

SPEED-SENSORLESS VECTOR CONTROL PROGRAM 

OF A INDUCTION MOTOR (MAIN PROGRAM) 

******************************************************************************** 
  

MODULE : MAIN PROGRAM 
 

Initialize 

         Initialize all variables 

         Initialize all timers  

         Clear all variables 

         Enable time interrupt 

 

Loop here and wait for interrupt only 
 

Switching frequency Interrupt Service Routine  

 

      Analog to Digital conversion 

                   Input , ,su sv dci i E  from A/D   

                   Convert to rotating ˆ ˆd q−  axis ( ˆ ˆ, sqsd
i i  ) 

      Get speed command  

      Get estimated speed from previous interrupt service routine  

        

      Speed regulator  

                   Calculate speed error 

                   Calculate Speed Controller output ( *
ˆsqi  ) 

      

       Stator  dynamics 

                   Calculate estimated currents ( ˆ ˆ
ˆ ˆ, sqsd
i i  )  

 

        Adaptive Controller       

                   Calculate current error ( ˆ ˆŝq sqi i−  ) 

                   Calculate estimated speed ˆmω  
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         Decoupling control  

                   Calculate ˆ ˆ, sqsd
u u∗ ∗    

 

         Generate PWM signal  

                   Calculate zero sequence voltage and add it to phase voltage command 

      Calculate compare register 

         

         Digital to Analog conversion  

 

Return 

 

END MAIN PROGRAM        

 

****************************************************************************** 

 

 

 

 

           Analog to Digital conversion (17 sµ )                         

                 Speed regurator  ( 3.4 sµ )  

                 Stator  dynamic ( 2 sµ ) 

                  Adaptive  controller (16 sµ ) 

                  Decoupling  control ( 8 sµ ) 

                  Generate PWM signal (10 sµ ) 

     Digital to Analog conversion (SPI)  ( 40 sµ ) 

 

      รูปที ่ก.5 ไดอะแกรมเวลาของซอฟตแ์วร์โมดูล 

 

 

 

  

Interrupt Interrupt 

200 sµ  


