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ΠΕΡΙΛΗΨΗ 
 

Αυτή η εργασία παρουσιάζει μια μελέτη και κατασκευή ελέγχου σύγχρονων μηχανών 

συνεχούς ρεύματος χωρίς ψήκτρες μέσω προηγμένων τεχνικών. Οι μηχανές συνεχούς 

ρεύματος σταθερών μαγνητών που η έρευνα αυτή στοχεύει συναντώνται και σε 

πληθώρα εφαρμογών ερασιτεχνικής φύσεως, όπως πχ σε τηλεκατευθυνόμενα 

μοντέλα, αλλά όχι μόνον καθότι οι σύγχρονες μηχανές συνεχούς ρεύματος κερδίζουν 

ολοένα τομείς που εφαρμόζεται η προηγμένη τεχνολογία όπως η ρομποτική. Έτσι, 

αυτή η έρευνα έχει εφαρμογές οπουδήποτε χρησιμοποιούνται οι κινητήρες PMSM-

BLDC. 

Σκοπός της έρευνας είναι μέσω της χρήσης μιας προηγμένης τεχνικής ελέγχου σε μια 

δική μας προσαρμοσμένη κατασκευή «custom» ενός ελεγκτή κινητήρα επιζητείται να 

επιτευχθεί βελτιωμένη απόδοση στην οδήγηση κινητήρων χωρίς μαγνήτες. Ως 

βελτιωμένη απόδοση ορίζουμε ποιοτικά κριτήρια που στοχεύουν στον καλύτερο και 

αποδοτικότερο έλεγχο κινητήρων Dc χωρίς ψήκτρες, που στην ουσία βελτιστοποιούν 

τις επιδόσεις τους. Τέτοια ποιοτικά κριτήρια είναι η βελτιωμένη απόκριση, η 

υψηλότερη αποτελεσματικότητα και ικανότητα για τη μεταγωγή κινητήρων σε 

χαμηλές στροφές και ο σταθερότερος έλεγχος κλειστού βρόχου. 

Η παρούσα έρευνα συντάχθηκε με έμφαση στο να συγκρίνει τον έλεγχο πεδίου FOC 

και τον άμεσο έλεγχο ροπής DTC, οι οποίοι αποτελούν τις δύο πιο επιτυχημένες 

διαθέσιμες μεθοδολογίες στον προηγμένο έλεγχο κινητήρων μόνιμων μαγνητών. Η 

βασική μας πρόθεση ήταν να διερευνηθεί η πιθανή εφαρμογή τους σε μικρές μηχανές 

συνεχούς μόνιμων μαγνητών. Η έρευνά μας βασίστηκε στην διαθέσιμη βιβλιογραφία, 

στην εμπειρική αξιολόγηση και στην πειραματική απόδειξη. Έτσι ο έλεγχος «FOC» 

ήταν η τεχνική ελέγχου που επιλέχθηκε τελικά να εφαρμοστεί, ωστόσο παρατίθεται 

και η σύγκριση με την DTC μέσω της οποίας επιλέχτηκε η συγκεκριμένη μέθοδος. 

Για την έρευνα μας, εν τέλει, επιλέχθηκε μια εμπορική επιλογή ελέγχου πεδίου τύπου 

FOC από την Texas Instruments. 

Mε την τη χρήση μιας αναπτυξιακής πλακέτας DRV8302 της ΤΙ επιβεβαιώσαμε τα 

πλεονεκτήματα του συστήματος. Έτσι αναπτύχθηκε ένας πρωτότυπος ελεγκτής ώστε 

να ανταποκρίνεται καλύτερα στις επιθυμητές απαιτήσεις της έρευνας και των 

εφαρμογών. Αυτός ο ελεγκτής στη συνέχεια αξιολογήθηκε ως προς τις επιδόσεις του. 

Όπως αναφέρθηκε στην εργασία αυτή παρουσιάζεται και συγκρίνεται το 

InstaSPIN™-FOC της ΤI, καθώς και η τελική ανάπτυξη πρωτότυπου ελεγκτή και η 

αξιολόγηση του. Περιγράφεται η σχετική θεωρία και η μεθοδολογία που 

χρησιμοποιήθηκε για την ανάπτυξη του εν λόγω προσαρμοσμένου ελεγκτή κινητήρα. 

Περιλαμβάνονται επίσης όλα τα δεδομένα, οι περιγραφές των μεθόδων συλλογής 

δεδομένων και η ανάλυση δεδομένων. 


