
SMCを使って
θを推定

速度を
計算

速度に
基づいて
θを補正

リセット

変数と
ペリフェラル
を初期化

モータを
動かすため
の変数を
初期化

停止した
モータ

起動する
モータ

PI制御の
パラメータ
を初期化

イネーブル
割り込み

VR1から
参照トルク
を読み取る

巻き線
電流を
測定

電流を
lqとld
に変換

Iqとld
のための
PI制御を
実行

傾きに
基づいて
θをインク
リメント

SVMを使
って新しい
デューテイ・
サイクル
を設定

VR2から
参照速度
を読み取る

巻き線
電流を
測定

電流を
lqとld
に変換

速度, Iq, Id
のための
PI制御を
実行

SVMを使
って新しい
デューテイ・
サイクル
を設定

モータ
を停止

センサ

レス磁界方向

制御で動作

するモータ

スタート/

ストップ・

ボタンを押下

スタート/ストップ・ボタン

を押下またはフォールト
スタート/ストップ・ボタン

を押下またはフォールト

起動ランプ
の終了

A-D割り込み

A-D割り込み


