技术交底书模板-电机驱动系统

（一）技术交底书的要求：

□应清楚、完整地写明发明或实用新型的内容；

□使所属技术领域的普通技术人员能够根据此内容实施发明创造；

□使上述人员相信本发明确实可以解决现有技术不能解决的问题。

（二）技术交底书的具体样本如下：

 1）发明创造的名称：

电机电流环参数整定方法

 2）所属技术领域：

技术领域：

本发明涉及电机驱动系统，特别是采用PI电流调节方式的全数字电机驱动器中，其电流环参数的整定方法。

 3）背景技术：

3.1）详细介绍技术背景，并描述申请人所知的与发明方案最接近的已有技术（应详细介绍，以不需再去看文献即可领会该技术内容为准，如果现有技术出自专利、期刊、书籍，则提供出处）；

3.2）对现有技术存在的缺点进行客观的评述（现有技术的缺点是针对于本发明的优点来说的；如果找不出对比技术方案及其缺点，可用反推法，根据本发明的优点来找对应的缺点；本发明不能解决的缺点，不需提供；缺点可以是成本高、处理时间慢等类似问题）。
背景技术：

对于电机驱动器，做为内环的电流环的性能决定了位置环和(或)速度环性能，起关键作用。现有的全数字电机驱动系统主要是采用电位器调节参数或PC机配合相应专业调试软件来整定电机电流环参数。对于用电位器调节电流环PI参数（其中P参数是指比例控制信号参数、I参数是指积分控制信号参数）方式，因为电流环是内环，调节结果不直观，调节困难，不易于一般使用者掌握；而且因为电位器存在老化、松动等问题，使得其可靠性受到广泛质疑。采用PC机专业软件来调整电流环相对而言直观、易掌握，但是需要有一个PC机和通讯接口，而且每个驱动器都需要单独整定，对于很多场合费时费力。对于产品的维修更是困难。

 4）发明内容：

4.1）正面描述本发明所要解决的技术问题（对应现有技术的所有缺点；本发明解决不了的，不需提供）；

4.2）清楚完整的叙述发明创造的技术方案，应结合工艺流程图、原理框图、电路图、仿真图、布局图、设备结构图进行说明（越详细越好，可与第6部分合写；发明中每一功能的实现都要有相应的技术实现方案，不能只有原理，也不能只做功能介绍；需要详细提供与现有技术的区别技术和关联技术；每个附图都应有对应的文字描述，以他人不看附图即可明白技术方案为准；所有英文缩写都应中文注释）：

对于机械产品的发明创造应详细说明每一个结构零部件的形状、构造、部件之间的连接关系、空间位置关系、工作原理等；

对于电器产品应描述电器元件的组成、连接关系；

对于无固定形状和结构的产品，如粉状或流体产品、化学品、药品，应描述其组分及其含量、制造工艺条件和工艺流程等；

对于方法发明，应描述操作步骤、工艺参数等。

4.3）简单点明本发明的关键点和欲保护点（逐项列出1、2、3、、、），并简单介绍与最好的现有技术相比，本发明有何优点（一两个自然段即可；结合技术方案来描述，做到有理有据，即用推理或因果关系的方式推理说明；可以对应所要解决的技术问题或发明目的来描述）。
发明内容:

本发明就是为了解决现有技术中的上述问题，提出一种电机电流环参数整定方法，实现自整定，以达到操作简单，调整结果良好的目。

为此，本发明的电机电流环参数整定方法包括如下步骤： i、求PI参数初始值；ii、给定目标电流Iref，采样实际电流；iii、指标提取：对采样电流进行数据处理，提取电流上升时间、超调量和稳态电流值三个指标；  iv、根据提到到的上述三个指标，按照变化规律调整电流环参数,即计算新的PI值。v、重复上面三个过程（ii~iv），直到指标满足预定目标。

优选地，所述步骤i中计算PI参数初始值的方法如下：

i1、跟据母线电压，按照下述公式计算得到一个固定电压的占空比d%：
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其中
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：输出PWM占空比
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：给定电压，一般固定为3~5V
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i2、PWM控制器按照上述计算给定的占空比d%输出，同时在采样电阻R1上采样电机电流反馈，跟据电流上升率得到电机时间常数；

i3、按照电机时间常数，通过查PI参数与时间常数τ对应关系表得到电流环PI参数初始值。

进一步优选地，所述PI参数与时间常数τ对应关系表是按照不同的电机时间常数根据手动调节PI参数得到的结果取50%而得到的。

进一步优选地，所述步骤ii中目标电流是根据驱动器的额定电流参数得到的:取额定电流的10%~100%，实际取值为0.5A~2A。

进一步优选地，所述步骤 iii中指标提取的方法如下：iii1、跟据上面得到的Iref，作电流阶跃响应，同时在采样电阻R1上采样电机电流反馈; iii2、分析数据，根据阶跃响应曲线获得电流上升时间、超调量和稳态电流值三个指标。

进一步优选地，所述步骤iv中，计算新的PI值的方法为：

iv1：若电流阶跃响应超调量不大于0，

(1)稳态值小于给定电流，则增大P；

(2)稳态值不小于给定电流，

(3)若是电流上升时间大于目标，则增大P、减小I；

(4)否则调节完毕；    

iv2：若实际电流超调越限，

⑴稳态值等于给定电流，

①若电流上升时间小于目标，则减小P；

②若电流上升时间大于目标，则减小P、减小I；

⑵若稳态电流不等于目标电流，则减小P。

采用以上方法进行电机电流环参数整定，不增加任何外界软、硬件，而是在原有电机驱动器内实现自整定，而且这个自整定也无需硬件成本，不受电机参数和驱动器电压供电点压影响；代码实现简单(软件代码一般存在数字信号处理器(DSP)内的Flash内)，参数收敛，自整定结果良好。需要整定时，只需要外部一个启动信号（此启动信号可以是通过一个开关比如一个复用的拨码开关来提供）即可实现，也可以每次上电自动完成一次电流环参数整定，对于使用者专业水平要求大大降低。

5）附图：实用新型专利必须提供附图；附图中构成件可以有标记，尺寸和参数不必标注。

附图说明:

图1是本发明具体实施方式电机电流反馈采样点示意图；

图2是电机时间常示意图；

图3是阶跃响应曲线示意图；

图4是本发明具体实施方式流程图。

 6）优选具体实施方式（可与第4部分合写；尽量写明所有同样能完成发明目的的替代方案，所述替代可以是部分结构、器件、方法步骤的替代，也可以是完整的技术方案）：
对于产品发明应描述产品构成、电路构成或者化学成分、各部分之间的相互关系、工作过程或操作步骤；对于方法发明应写明步骤、参数、工艺条件等，可提供多个具体实施方式。

具体实施方式:

本实施例的方案主要包含下面几个步骤：

i、求PI参数初始值；

ii、给定目标电流Iref，采样实际电流；

iii、数据处理和指标提取：提取电流上升时间、超调量和稳态电流值三个指标；

iv、根据指标，按照变化规律调整电流环参数；

v、重复上面三个过程（ii~iv），直到指标满足预定目标。

具体实现如下：

首先，跟据母线电压，按照公式1计算得到一个固定电压(通常按照3~5V)的占空比d%：
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其中
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PWM按照上述计算给定的占空比d%输出，同时在采样电阻R1上(见图1)采样电机电流反馈，跟据电流上升率得到电机时间常数τ(见图2: τ=t1-t0)。按照电机时间常数，通过查表(这个表可按照不同的电机时间常数根据手动调节PI参数得到的结果来取，本例中这个表是按照不同的电机时间常数根据手动调节PI参数得到的结果取50%写的)得到电流环PI参数初始值。

根据驱动器的额定电流参数，得到一个实现电流环PI参数配置的给定电流Iref（也就是上文中步骤ii中提到的目标电流，因这个目标电流是作PI调节的给定电流，故也称给定电流，通常取额定电流的10%~100%，0.5A~2A）。

然后跟据上面得到的Iref，按照图3作电流阶跃响应（即输入方波形的参考电流），同时在采样电阻R1上(见图1)采样电机电流反馈。分析数据，根据阶跃响应曲线(见图3)可以获得电流上升时间、超调量和稳态电流值三个指标。其中，稳态电流是指采样电流在振荡结束后处于稳态时的值；电流上升时间是指从方波前沿到采样电流首次等于稳态值的时间（采样电流首次等于稳态并不等于采样电流已达稳态，而是还可能继续振荡）；超调量是指采样电流的首个峰值与稳态值之间的差值。

此后即可按照下面规律计算新的PI值：

1：若电流阶跃响应超调量不大于0，

(1)稳态值小于给定电流，则增大P；

(2)稳态值不小于给定电流，

(3)若是电流上升时间大于目标，则增大P、减小I；

(4)否则调节完毕；    

2：若实际电流超调越限，

⑴稳态值等于给定电流，

①若电流上升时间小于目标，则减小P；

②若电流上升时间大于目标，则减小P、减小I；

⑵若稳态电流不等于目标电流，则减小P。

以上内容是结合具体的优选实施方式对本发明所作的进一步详细说明，不能认定本发明的具体实施只局限于这些说明。对于本发明所属技术领域的普通技术人员来说，在不脱离本发明构思的前提下，还可以做出若干简单推演或替换，都应当视为属于本发明的保护范围。
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