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Rezumat

Prezenta lucrare isi propune sd abordeze controlul motoarelor electrice, studiul de caz fiind
controlul electronic al unui motor electric fara perii de curent continuu. Un motor electric este un
dispozitiv electromecanic ce transfroma energia electrica in energie mecanica. Raportandu-ne la
cazul particular mentionat mai sus, acest motor are in componenta sa un rotor cu magneti
permanenti si un stator electromagnetic. Circuitul intermediar intre motor si microcontroler,
folosit pentru comutarea fazelor, este o punte H, ce are 1n constructia sa, printre alte componente,
4 tranzistoare de putere prevazute cu diode de descarcare in antiparalel.

Pentru a realiza actionearea rotorului, comutarea curentului prin infasurari este vitald. Pozitia
rotorului este cunoscuta in sistem prin intermediul unui senzor Hall. Acesta are la baza efectul
Hall ce apare atunci cand un conductor sau un semiconductor este traversat de curent electric si
este supus actiunii unui cdmp magnetic perpendicular pe directia curentului si se manifesta prin
aparitia unei tensiuni, denumita tensiune Hall. Cu alte cuvinte, iesirea acestui senzor va fi un
semnal dreptunghiular ale carui perioade sunt generate de campul magnetic al polilor rotorului,
camp ce traverseaza senzorul.

Actionarea motorului se face cu ajutorul unor semnale PWM sinusoidale. Acest tip de semnal are
proprietatea ca factorul de umplere variaza dupa o functie sinusoidala. Generarea acestui tip se
semnal se face prin compararea unui semnal sinusoidal cu rol de referinta cu un semnal de tip
triunghiular sau dinte de fierstrau, cu rol de semnal purator. Frecventa semnalului purtator, mult
mai mare fatd de cea a referintei, va fi mostenita de citre semnalul PWM generat prin aceasta
tehnica. Pentru a evita distorsiunile, se recomanda ca purtatorul sa aiba forma de unda
triunghiulara.

Pentru controlul motorului, In sistem se primesc informatii in permanenta de la senzorul Hall,
pentru determinarea pozitiei rotorului si pentru calcului turatiei. Aceste date vor intra intr-un
regulator de tip PI, descris in lucrarea de fata.



