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采用 8 0 3 1 单片机的恒
a
角控制系统

‘

郑力新 庄其仁

(华侨大学电气技术系
,

泉州 3 6 2 0 1 1)

摘要 推出了一个以 8 0 3 1 单片机为核心的控制系统
,

较好地解决了在不同颇率下
,

使可控硅全控

整流驱动电路的控制角
a

保持恒定的间题
.

它的软硬件结构十分简洁
、

可靠性好
、

性价比高
,

对 5

~ 10 0 HZ 的交流电源频率
,

能实现
a

在 。~ 1 800 内的恒定控制
.

关键词
a
角

,

全控整流驱动
,

同步信号

分类号 T M 7 69

采用可控硅三相全控整流 电路来驱动同步电机
、

感应电机等尹有较高的调速精度和较好

暂态性能
,

因此 目前电机行业仍广泛地应用着该电路进行驱动或调速
.

为了提高系统的适应

性和可靠性
,

要求对不同的频率都能实现恒
a
角控制

.

在这方面前人做过不少工作
,

提出了不

少控制方案
,

但在硬件或软件上 尚有些不足
.

如
,

文 〔1〕中控制元件少
,

但需要一个较为复杂的

脉冲延时 电路
;
文 〔2〕中增加了产生测速信号和参考电压的额外电路

;
文 〔3 〕中程序一旦运行

后
,

触发相位便无法改变等等
.

本文提出的以 8 0 31 为核心的控制方案
,

能使驱动电路工作在

不同频率之下保持恒定的
“
角

.

程序运行中
a
角可随时人为调整和设定在 。~ 1 80

。

之间
,

硬件

软件结构更为简法
,

性能有所提高
,

成本却十分低廉
,

在因此电机控制领域有较高实用价值
.

1 硬件设计

硬件电路包括了单片机控制系统
、

过零检测同步 电路
、

触发脉冲放大 电路三大部分
,

如 图

1 所示
·

L l 过零检测同步电路

电流检测同步电路 (图 2) 的输入取 自交流电源 U 。
,

U AB
.

经过整形之后在 Q
; ,

Q
:

点产生

波形如图 3 所示
.

这两个波形经与门相与之后产生了一个脉宽 60
。

的矩形波
,

周期等于 电源周

期
.

这冷信号即为过零检测同步 电路的输出信号
,

在整个系统中起同步作用
,

称为同步信号
.

1
·

2 8 1 5 5 接 D 电路

8 1 5 5 有 A
,

B
,

C 三个 I/O 口和一个定时器
.

B 口的 PB
。

一PB
S

为可控硅触发脉冲
,

分别对

应于全控桥的 K P
I

一K P
6

.

C 口接三位七段码显示器用于显示控制角
a
的度数

.

A 口接 A D C

0 8 0 9 数据端
.

a
角可通过 A D C 0 8 0 9 的模拟量输入 口 线性地从 。一 1 8 00 进行设定和调节

.

A D C

0 8 0 9 的时钟由 8 1 5 5 内部定时器提供
,

而启动 A / D 转化脉冲则由同步信号直接提供
.

‘

本文 1 9 9 5
一
0 5

一
2 0 收到



华 侨 大 学 学 报 (自 然 科 学 版 )
1 9 9 6 年

888 1 5 555555555555555

{{{{{{{{{{{

888 0 3 1111111111111111111 显显 示示 器器
999999999999999999999 3 6 88888888888

触触触触触触触发脉冲冲

放放放放放放放大电路路

}}}}}}}}}}}}}}}}}一一
11111111111111111111111111111111111111111

过零检测测
1111111 r ~~~ 一 - - - - - ~ ~ ~ ~ ~ ~ ~ ~ ~ ~ ~~~

!
同步 电路路

{{{{{{{
2 7 1 66666666666666666

}}}}}}}
74

一一一一

图 1 系统硬件原理图

之了e 滩 〔! 3 刀 〔Je 乃 之厂比 召

丫入八!

图 2 过零检测同步电路图 图 3 同步信号产生原理图

1
.

3 可控硅触发脉冲放大电路

如图 4 所示
,

当单 片机 PB
。

一PB
。

输出低电平时
,

同相驱动器 7 4 0 7 输出低电平 光电藕合
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器输 出导通
,

使晶体管 9 0 1 3 导通
,

A
,

B 端有脉冲输 出
,

当 P B
。

一PB
S

输出高 电平时
,

晶体管截

止
,

触发脉冲结束
.

采用光电祸合器可提高系统 的抗干扰能 力
,

9 01 3 与它连接有一定的功率

放大作用
,

A
,

B 输出脉宽由 8 0 31 程序控制
,

设定在 0
.

7 m s
左右

.

2 程序设计

为了更好理解程序设计的原理
,

我们将系统的工作时序绘制如图 5 所示
.

中断信号

图 4 触发脉冲放大电路 图 5 系统工作时序图

8 0 3 1 中的定时器 。设定为 G A T E 控制位为 1 的定时方式 1
,

它在同步信号跳变为高 电平

时开始计数
;在跳变为低 电平时结束计数

‘。
,

同时还产生 IN T
。

中断请求
.

中断服务程序将定

时器 。的计数值 T
。

与 A / D 输入值 D
,

进行如下计算
“ C O u N T = D

。

义 T
。

/ 3 C H
,

所得 ac ou NT 为控制角
a
的计数时宽

,

中断返回前
,

将 aco uN
T

做为定 时器 。的时间常数来启动定

时器 0
.

定时器 O 定时时间到亦产生中断
,

服务程序除产生一组脉冲触发第一组可控硅外 (即

K P
, ,

K P
。
)

,

还将启动定时器 1
,

并 由定时器 1 中断服务程序产生后面一系列可控硅触发脉 冲
,

由图 5 可知共有五次
.

根据可控硅全控桥式触发控制规律
,

每隔 6 00 就要触发新的可控硅
〔5〕 ,

因此 以后五次中断的计数时宽皆为 T
。
(代表 600 )

.

中断服务程序用来产生相应触发脉冲的基

本原理是
:

用程序构成一个 6 位 (Bi t) 的循环存

于寄存器 中
,

循 环起始位 K P I ,

K P 6

为 l
,

其余

皆为 。
,

如图 6 所示
.

每次中断到 后
,

便将后六

位数送到 B 口 的 K B
。

一 K B
S ,

一段 时间后清 B

X X K P ‘ K P s K P
一
K P

3
K P Z K P I

图 6
‘

触发脉 冲循环输 出位

口 为零
,

这样便可产生触发信号
.

中断返 回前
,

还要使这 6 位数顺 序向左循环一位
,

以便下次

中断使用
.

6 个中断产生完后
,

新 的一轮将在同步信号的启动下才能进行下去
.

以上三种类型的中断优先权是
: IN T 。

为一级中断
;
定时 。

,

定时 1 的中断为二级中断
.

这

样
,

可以保证 中断不出现矛盾和冲突
.

程序的流程图如图 7一 10 所示
.
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开始 八 T 。 中断 入 口

存定时 器 0
.

计数值 T 。

系统初始化

读 8 15 5 PA 口

即 A / D 转换数据 D
.

工 定时 器 。
,

模式 1
.

外部高 电平触发启动
.

置定时器 1
.

模式 1
计算控制 角 a 的计数时宽

ac o u 、 T 一

燕
x 二

。

J 七工1

IN T
。

最高中断优先

开中断吮许

盆定时器 。为内部启动
.

定时时间常数为即。u 、 T

快速 扫描显示程 序块

图 7 主程序流程图

{
雀豁

引

图 8 而厅百中断服务子程序

定时 器 O 中断人 口

全

_
! 定时器 1 时间常毯渔亚

定时器 l 中断入 口

触触发脉冲寄存器值送 8 15 5 PB 口口

延延时 0
.

2 m sss

清清 8 15 5 PB 口 为 o o HHH

触触发脉冲寄存器内容循环左移一位位

置置 定时器 0
.

模式 1
.

外部高电平触发 启动动

巨竺鲤少

!!! 装定时器 l 时间常数 T
。。

触触发脉冲寄存器值送 8 1 5 5 PB 口口

清清 5 15 5 户B 口 为 o o HHH

触触发脉冲寄存器 内容循环左移一位位

DDD o 二 111

DDD l二 l ,

D 。= D 7 ~ ooo

图 9 定时器 。中断服务子程序 图 10 定时器 l 中断服务子程序

3 系统性能指标与实验结果

8 0 31 的系统时钟定为 6 MH z ,

内部定时器的计数脉冲是对系统时钟 12 分频而得到的
,

为

5 0 0 k H
z ,

脉冲周期 2 邵
.

因此可得最长计数定时时间为
: td 一FFFFH 又 Z ns 一 0

.

1 3 1 07
5

.

在 a

角可调范 围为 。~ 18 00 条件下
,

电源的下限频率人一 1 / (2 x o
.

13 1 7 0 7) * 3
.

8 H z ,

这里取 人 为
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5 H z
.

电源的上限频率受到 8 0 31 运算速度的限制
.

若假定程序有效运行指令为 50 条
、

每条

执行时间平均 2 个机器周期来计
,

算得程序执行时间为 50 又 20 x 12 x (1/ 6) ~ 200 邵
,

再综合

触发脉宽延时等其他因素
,

取几 为 10 0 H z
.

这样的指标对 A D C o 8 o 9( 最高时钟 6 40 kH z ,

对

应转换速度 10 0 邵
,

启动脉宽 ) 10 邵 ) 而言也十分合适
,

故最后确定的指标为
: a e (0

,

18 00 )
,

f任 (5 H z ,

1 0 0 H z )
.

上述系统在实际应用 中的结果是十分令 人满意峋
,

同前人的设计相 比
,

其硬件开销达到最

小
,

增加了数字显示的功能
,

电源频率范围更大
,

可
:

淞性大大提高
,

更具有推广应用价值
.

2
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