
ATAVRMC100

ﾊｰﾄﾞｳｪｱ 使用者の手引き

Rev. 7551B-02/06, 7551BJ3-01/20

本書は一般の方々の便宜のため有志に
より作成されたもので、Atmel社とは無関
係であることを御承知ください。しおりの
[はじめに]での内容にご注意ください。



2

目　次

第1章

序説 3
1.1 概要 3

1.2 ATAVRMC100の特徴 3

第2章

開始に際して 4
2.1 ｼｽﾃﾑ開封 4

2.2 ｼｽﾃﾑの必要条件 4

2.3 即時開始 4

3.1 構成図 5

3.2 電源 5

3.3 ISP ｺﾈｸﾀ 6

3.4 EXT DRV ｺﾈｸﾀ 6

3.5 I/O ｺﾈｸﾀ 6

3.6 LIN網 7

3.7 ﾎｰﾙ磁気感知器 7

第3章

ﾊｰﾄﾞｳｪｱ説明 5

3.8 検査点 8

第4章

ATAVRMC100のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ 9
4.1 実装書き込み (In-System Programming) 9

4.2 ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞ 10

第5章

基本試験ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 11

第6章

障害対策の指針 14

第7章

技術的仕様 15

第8章

技術支援 16

第9章

全回路図 17



3ATAVRMC100 ﾊｰﾄﾞｳｪｱ 使用者の手引き

第1章

序説
AVR® ATAVRMC100評価ｷｯﾄの取得おめでとう御座います。本資料はAT90PWM3専用のAT 
AVRMC100ｽﾀｰﾀ ｷｯﾄに含まれる基板を説明します。

1.1 概要 ATAVRMC100はﾎｰﾙ効果感知器制御と逆起電力使用感知器なし制御の両方に対するﾌﾞﾗｼ
ﾚｽDC電動機制御専用の評価ｷｯﾄです。

本ｷｯﾄは評価基板、3相BLDC(ﾌﾞﾗｼﾚｽDC)電動機、実演ｿﾌﾄｳｪｱを含みます。これは使用者に
対して高速ﾌﾞﾗｼﾚｽDC電動機応用へのAVR®ﾏｲｸﾛ ｺﾝﾄﾛｰﾗ AT90PWM3能力の素早い評価
を可能にします。

本ｷｯﾄは開発基盤としても扱えます。ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞを容易にする低価格AVR開発ﾂｰﾙとC言語で書
かれたｿｰｽ ｺｰﾄﾞは、開発者によって自身の電動機制御応用へ容易に再利用できます。

1.2 ATAVRMC100の
 特徴

ATAVRMC100は以下の特徴を提供します。

■　AT90PWM3-16SQ SO32ﾃﾞﾊﾞｲｽ (2.7～5.5V)
■　基板上のLIN(Local Interconnect Network)ﾄﾗﾝｼｰﾊﾞ Atmel ATA6661
■　BLDC(ﾌﾞﾗｼﾚｽDC)電動機用電力ﾌﾞﾘｯｼﾞ
■　ﾎｰﾙ磁気感知器または感知器なし設定
■　0交差電圧検出
■　ﾊｰﾄﾞｳｪｱ過電流検出
■　電動機供給電圧測定
■　基板上の電圧安定器(5V)
■　AVR Studio® ｿﾌﾄｳｪｱ ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ (注1)
■　ﾁｯﾌﾟ上の実装書き込み(ISP:In-System Programming)用ISPｺﾈｸﾀ
■　ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞWIRE用ISPｺﾈｸﾀ
■　ｼｽﾃﾑ ｸﾛｯｸ : 内蔵RC発振器のみ
■　多数の検査用入出力点
■　12～16V DC(4A)の推奨動作電圧
■　0～70℃の動作温度範囲
■　基板寸法 : 75mm×55mm

注1: AT90PWM3はAVR Studio® 4.11SP3またはそれ以降によって支援されます。これの更新
情報とその他のAVRﾂｰﾙ製品については、Atmelのｳｪﾌﾞｻｲﾄを調べてください。AVR 
Studio®、AVRﾂｰﾙ、この使用者の手引きの最新版はAtmelｳｪﾌﾞｻｲﾄのAVR部で得られま
す。

図1-1. ATAVRMC100
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第2章

開始に際して

2.1 ｼｽﾃﾑ開封 ｷｯﾄ内容 :

■　1× AT90PWM3付きATAVRMC100評価基板
■　1× ﾌﾞﾗｼﾚｽDC電動機 : FL42BLS01-001 (3相,8極,12V DC)
■　1× 開始に際する注意書き
■　1× ﾃﾞｰﾀｼｰﾄと実演ｿﾌﾄｳｪｱのAtmel電動機制御CD-ROM
■　1× AVR CD-ROM ｿﾌﾄｳｪｱと技術ﾗｲﾌﾞﾗﾘ

2.2 ｼｽﾃﾑの必要条件 ATAVRMC100は自立型基板です。AVRｿﾌﾄｳｪｱ ﾂｰﾙに対するﾊﾟｿｺﾝのﾊｰﾄﾞｳｪｱとｿﾌﾄｳｪｱの
最小必要条件は次のとおりです。

■　486ﾌﾟﾛｾｯｻ (Pentium® 推奨)
■　RAM 16Mﾊﾞｲﾄ
■　ﾊｰﾄﾞ ﾃﾞｨｽｸ空き容量 15Mﾊﾞｲﾄ (AVR Studio)
■　Windows® 95/98/ME/2000/XP、Windows NT® 4.0またはそれ以降

2.3 即時開始 この評価基板はAT90PWM3ﾏｲｸﾛ ｺﾝﾄﾛｰﾗ付きで出荷されます。AT90PWM3は実演ｺｰﾄﾞが
予めﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑされて(書かれて)います。既定ｼﾞｬﾝﾊﾟ設定はこのﾏｲｸﾛ ｺﾝﾄﾛｰﾗに対して本ｷｯﾄ
のBLDC(ﾌﾞﾗｼﾚｽDC)電動機を走行する基本ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの実行を可能にします。AT90PWM3内
の実演ﾌﾟﾛｸﾞﾗ ﾑは11頁の「基本試験ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ」章で記述されます。

以下で示されるように、電動機相(1～3番ﾋﾟﾝの3本の太線)とﾎｰﾙ磁気感知器(4～8番ﾋﾟﾝの5
本の細線)を電動機に接続してください。

表2-1. J5ﾋﾟﾝ番号 対 電動機線

ﾋﾟﾝ番号 回路図上信号名備考電動機線

1 黄 PH_A太線

2 赤 PH_B太線

黒3 PH_C太線

赤4 VCC5V細線

青5 HALL_A細線

緑6 HALL_B細線

白7 HALL_C細線

黒8 GND細線

図2-1. 評価基板での電動機接続

1番ﾋﾟﾝ

電動機相から
の3本の太線

ﾎｰﾙ感知器か
らの5本の細線

以下で示されるように、ATAVRMC100を外部12～16V DC電源に接続してください。この電源
は4Aまでの電流を供給でききなければなりません。

表2-2. J1ﾋﾟﾝ番号 対 電源接続

ﾋﾟﾝ番号 備考信号

1 + 12～16V DC

2 N.C.

GND (-)3

D6の緑LEDは電源がONの時に点灯します。電源投
入で、AT90PWM3に格納された実演ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが走行
します。これは感知器動作で電動機を走行します。

ﾎｰﾙ感知器ｼﾞｬﾝﾊﾟがATAVRMC100上で右のように
設定されなければなりません。

図2-2. ARAVRMC100開発基板J1ｺﾈｸﾀ電源接続

12～16V
DC/4A

GND

1番ﾋﾟﾝ

図2-3. 既定ﾎｰﾙ 感知器ｼﾞｬﾝﾊﾟ設定
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第3章

ﾊｰﾄﾞｳｪｱ説明

3.1 構成図 図3-1. ATAVRMC100構成図

電源回路
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3.2 電源

3.2.1 電源 電力供給元は4Aで12～16V DCの間でなければなりません。ATAVRMC100電源接続につい
ては「開始に際して」章をご覧ください。

注: [警告] 電源の逆極性に対する保護はありません。"VCC-ON"LED(D6)はATAVRMC100
へ電力が印加されていると、常に点灯します。

図3-2. "VCC-ON"LED(D6)位置
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ﾊｰﾄﾞｳｪｱ説明

3.3 ISP ｺﾈｸﾀ ATAVRMC100には標準AVR ISPﾂｰﾙを使って、新しいｺｰﾄﾞでﾃﾞﾊﾞｲｽの再書き込みを可能に
する6ﾋﾟﾝISPｺﾈｸﾀ(J2)があります。

表3-1. J2ﾋﾟﾝ配置

ﾋﾟﾝ
番号

信号

1 MISO

2 VCC 5V

SCK3

MOSI4

/RESET5

GND6

ISPｺﾈｸﾀを使う書き込みﾂｰﾙについての詳細情報に関しては「ATAVRMC100のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ」
章を参照してください。

3.4 EXT DRV ｺﾈｸﾀ J3ｺﾈｸﾀはATAVRMC100の電力ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽに標準AVR製品を
接続するのに利用可能です。右記の信号がJ3に接続されていま
す。

注: 1. 何れかの外部AVR製品使用時、衝突を避けるためにAT 
90PWM3ﾃﾞﾊﾞｲｽは消去されるべきです。

2. PSC0RB,PSC1RB,PSC2RBﾋｭｰｽﾞはI/Oの衝突を避けるた
めに非ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ(1)にされるべきです。

表3-2. J3ﾋﾟﾝ配置

ﾋﾟﾝ番号 信号

1 H_A

2 L_A

H_B3

L_B4

H_C5

L_C6

V shunt+7

V shunt-8

VMOT Half9

Over current10

3.5 I/O ｺﾈｸﾀ J4ｺﾈｸﾀはATAVRMC100使用者が利用できます。

以下の信号がJ4に接続されています。

表3-3. J4ﾋﾟﾝ配置

ﾋﾟﾝ番号 信号

1 PB3/AMP0M

2 PB4/AMP0P

PC1/OC1B/PSCIN13

PC2/T0/PSCOUT224

PB5/ADC6/INT25

PE1/OC0B/XTAL16

PD3/LINTXD-RXD/TXD DALI/OC0A/SS/MISO7

PD4/ADC1/RXD DALI/ICP1A/SCK8

GND9

5V VCC10

図3-3. ISPｺﾈｸﾀ位置
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図3-4. I/Oｺﾈｸﾀ位置
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3.6 LIN網 AT90PWM3はｿﾌﾄｳｪｱLIN実装を支援するかもしれません。ATAVRMC100はAtmel LINﾄﾗﾝ
ｼｰﾊﾞ(ATA6661)を実装しています。3ﾋﾟﾝ ｺﾈｸﾀはLINﾊﾞｽ接続を仮定しています。このｺﾈｸﾀは
電源ｺﾈｸﾀでもあります。

図3-5. 3ﾋﾟﾝLIN/J1電源ｺﾈｸﾀ

12～16V
DC/4A

GND

1番ﾋﾟﾝ

LIN網

図3-6. ﾎｰﾙ感知器ｼﾞｬﾝﾊﾟ設定

図3-7. 感知器なし動作ｼﾞｬﾝﾊﾟ設定

表3-4. 3ﾋﾟﾝLIN/J1ﾋﾟﾝ配置

ﾋﾟﾝ番号 備考信号

1 + 12～16V DC

2 LIN網

GND (-)3

3.7 ﾎｰﾙ磁気感知器 ATAVRMC100基板はﾎｰﾙ感知器あり、またはなしでの電動機制御を可能にします。

ﾎｰﾙ感知器使用時、以下のようにｼﾞｬﾝﾊﾟが接続されなければなりません。

感知器なし動作でのｼﾞｬﾝﾊﾟは以下で示されるように設定されなければなりません。
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ﾊｰﾄﾞｳｪｱ説明

3.8 検査点 ATAVRMC100基板には設計開発とﾃﾞﾊﾞｯｸﾞ用の検査点があります。

以下の表は全検査点を要約し、詳細情報については回路図を参照してください。

表3-5. 検査点一覧

検査点番号 回路図頁番号信号名

TP1 PH_C 2/2頁

TP2 Hall_C 2/2頁

Hall_BTP3 2/2頁

TP4 Hall_A 2/2頁

PH_BTP5 2/2頁

TP6 V_Shunt+ 2/2頁

V_Shunt-TP7 2/2頁

TP8 Over_current 2/2頁

PH_ATP9 2/2頁

GNDTP10 1/2頁

TP11 BEMF_C 2/2頁

BEMF_BTP12 2/2頁

TP13 BEMF_A 2/2頁

Current_DetectionTP14 2/2頁

図3-8. ATAVRMC100検査点位置
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第4章

ATAVRMC100のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ

4.1 実装書き込み
 (In-Syntem Programming)

AT90PWM3は特定のSPI直列接続を使ってﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞすることができます。本章はこの書き込
み器の接続方法を説明します。

ﾌﾗｯｼｭ ﾒﾓﾘ、EEPROM(とISPでﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ可能な全てのﾋｭｰｽﾞと施錠ﾋﾞｯﾄ任意選択)は、個別
または順次自動ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ任意選択でﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞできます。

警告: ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞWIRE許可(DWEN)ﾋｭｰｽﾞが許可されていると、AVRISPは使えません。ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞ
WIRE許可ﾋｭｰｽﾞが禁止されている時にﾃﾞﾊﾞｯｸﾞWIREを許可するにはJTAGICEmkⅡが
ISP動作で使われなければなりません。

4.1.1 AVRISP
 書き込み器での
 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ

AVRISP書き込み器はAT90PWM3応用開発に対する小型で使い易い実装書き込みﾂｰﾙで
す。小型のため、既存応用の現場更新に対しても優秀なﾂｰﾙです。これはATAVRMC100に
よって給電され、従って追加電源は必要ありません。

AVRISPﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽはAVR Studioに統合されています。

AVRISP書き込み器を使ってﾃﾞﾊﾞｲｽをﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞするには、図4-1.で示されるようにATAVR 
MC100のISPｺﾈｸﾀに6芯ｹｰﾌﾞﾙを接続してください。

注: 情報についてはAVR Studioｵﾝﾗｲﾝ ﾍﾙﾌﾟをご覧ください。

図4-1. AVR ISP書き込み器からのﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ

図4-2. STK500からのﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ

4.1.2 STK500での
 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ

AT90PWM3はAVR StudioのSTK500ｿﾌﾄｳｪｱで直列ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ(ISP)を使ってﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞする
ことができます。このｿﾌﾄｳｪｱ ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ(外部目的ｼｽﾃﾑの実装書き込み)はAVR Studioに統
合されています。

STK500からISPを使ってﾃﾞﾊﾞｲｽをﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞするには、図4-2.で示されるようにSTK500基板
上のISP6PINｺﾈｸﾀとATAVRMC100のISPｺﾈｸﾀ間を6芯ｹｰﾌﾞﾙで接続してください。

注: 情報についてはAVR Studioｵﾝﾗｲﾝ ﾍﾙﾌﾟをご覧ください。

ﾌﾗｯｼｭ ﾒﾓﾘ、EEPROM(とISPでﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ可能な全てのﾋｭｰｽﾞと施錠ﾋﾞｯﾄ任意選択)は、個別
または順次自動ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ任意選択でﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞすることができます。
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ATAVRMC100のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ

4.1.3 AVR JTAGICEmkⅡ
 使用のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ

AT90PWM3はJTAGICEmkⅡを使って、ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞWIRE動作でもﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞすることができま
す。この動作でのAT90PWM3はJTAGICEmkⅡが切断されている時にだけ、ｺｰﾄﾞの走行を始
めます。全てのｿﾌﾄｳｪｱはAVR Studioで利用可能です。

図4-3. JTAGICEmkⅡからのﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞ

4.2 ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞ AT90PWM3はJTAGICEmkⅡだけを使ってATAVRMC100でのｴﾐｭﾚｰﾄを可能にする、ﾁｯﾌﾟ上
の組み込みﾃﾞﾊﾞｯｸﾞWIREを持ちます。

警告: ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞWIRE許可(DWEN)ﾋｭｰｽﾞが許可されていると、AVRISPは使えません。ﾃﾞﾊﾞｯｸﾞ
WIRE許可ﾋｭｰｽﾞが禁止されている時にﾃﾞﾊﾞｯｸﾞWIREを許可するにはJTAGICEmkⅡが
ISP動作で使われなければなりません。
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第5章

基本試験ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ

以下のﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑはATAVRMC100上のAT90PWM3内に格納された主ﾙｰﾁﾝの例で、これは電
動機に対して低速での回転を可能にします。

/*********************************************************************
* @ﾌｧｲﾙ main.c** Copyright (c) 2005 Atmel.
*
* @概説 本基本単位部はAT90PWM3専用に簡単なﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを示す手助けを提供します。 
* @版 1.0 (CVS revision : $Revision: 1.15 $)
* @日付 $Date: 2005/06/30 09:17:19 $
* @著者 $Author: gallain $
**********************************************************************/
#include "config.h"

#include "mc_lib.h"
#include "mc_control.h"
#include "mc_drv.h"
#include "serial.h"

#include "adc\adc_drv.h"
#include <stdio.h>
#include "mc_test_procedure.h"

U16 g_regulation_period = 0;  //!< 採取間隔計数値定義
U16 motor_speed = 0;          //!< 使用者速度指定
extern Bool g_tic;            //採取時間に使用、mc_drv.c参照

//! [使用者主ﾙｰﾁﾝ]
//! 使用者主ﾙｰﾁﾝは電動機に対するUSART制御を提供します。
//! mc_regulation_loop()関数は80ms毎に実行されます。
//! '0,1,2,3'は電動機の速度設定に使われます。
//! '&,é,",('は調整ﾙｰﾌﾟ(開ﾙｰﾌﾟ,速度,電流,位置)選択に使われます。
//! 電動機を動かすには'r'ｷｰを押下してください。
//! 電動機を止めるには's'ｷｰを押下してください。
//! CW/CCW回転方向を選ぶには'f'または'b'ｷｰを押下してください。
//! 全ての電動機ﾊﾟﾗﾒｰﾀを表示するには'v'ｷｰを押下してください。
//! 過電流検出後に電動機を初期化するには'i'ｷｰを押下してください。
//! 電動機速度値を減少または増加するには'-'または'+'ｷｰを押下してください。
void main(void)
{
  // 電動機初期化
  mc_motor_init();  // 電動機の初期化実行

  // USART初期化
  init_uart();

  // PB5=1なら、検査関数実行(基板検査使用専用)
  if(Get_EXT3() == 0)mc_Board_test();

  // USART初期表題表示 - USART使用時注釈解除
  /*putstring("\033[2J");  // CLS, VT100 ANSI手順

  putstring("ATMEL BLDC Motor Control.");
  putstring("\n\r");
  sendchar(':');*/

  // 電動機動作開始
  mc_set_motor_speed(50);
  mc_motor_run();
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基本試験ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ

  while(1)
  {
    // UART IHM
    // 以下のｺｰﾄﾞは電動機に対するUSART制御を提供します。
    // USART使用時注釈解除
    /*if(tstrx()==TRUE)
    {      char answ = '\0';
      answ = recchar();
      sendchar(answ);
      putstring("\n\r\0");
      switch(answ)
      {
        case 'r' :  // 電動機動作開始
                    putstring("Run\n\r\0");
                    mc_set_motor_speed(motor_speed);
                    mc_reset_Num_Turn();
                    mc_motor_run();
                    break;
        case 's' :  // 電動機停止
                    putstring("Stop\n\r\0");
                    mc_motor_stop();
                    break;
        case 'f' :  // 順方向(CW)選択
                    putstring("CW\n\r\0");
                    mc_motor_stop();
                    mc_set_motor_direction(CW);
                    mc_motor_run();
                    break;
        case 'b' :  // 逆方向(CCW)選択
                    putstring("CCW\n\r\0");
                    mc_motor_stop();
                    mc_set_motor_direction(CCW);
                    mc_motor_run();
                    break;
        case 'v' :  // 電動機情報表示
                    putstring("Cmd :");
                    putint(mc_get_motor_speed());
                    putstring("\n\r");
                    putstring("Speed:");
                    putint(mc_get_motor_measured_speed());
                    putstring("\n\r");
                    putstring("Current:");
                    putint(mc_get_measured_current());
                    putstring("\n\r");
                    putstring("Turns:");
                    putint(mc_get_Num_Turn());
                    putstring("\n\r");
                    break;
        case '0' :  // 調整なし(開ﾙｰﾌﾟ)
                    motor_speed = 50;
                    break;
        case '1' :  // 速度調整設定
                    motor_speed = 100;
                    break;
        case '2' :  // 電流調整設定
                    motor_speed = 150;
                    break;
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基本試験ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ

        case '3' :  // 位置調整設定
                    motor_speed = 255;
                    break;
        case '&' :  調整なし(開ﾙｰﾌﾟ)
                    mc_set_Open_Loop();
                    break;
        case 'é' :  // 速度調整設定
                    mc_set_Speed_Loop();
                    break;
        case '"' :  // 電流調整設定
                    mc_set_Current_Loop();
                    break;
        case '(' :  // 位置調整設定
                    mc_reset_Num_Turn();
                    mc_set_Position_Loop();
                    break;
        case '+' :  // 電動機速度増加
                    motor_speed ++;
                    break;
        case '-' :  // 電動機速度減少
                    motor_speed --;
                    break;
        case 'i' :  // 電力段制御器(PSC)初期化、過電流検出後のPSC再起動
                    PSC0_Init(255,0,1,0);
                    PSC1_Init(255,0,1,0);
                    PSC2_Init(255,0,1,0);
                    break;
        default :   putstring("Unknown command\n\r\0"); // 未知の命令 
 try again
      }
      sendchar(':');
    }*/
    // 過電流情報に応じて電力段制御器(PSC)状態表示
    if(PCTL2 & (1<<PRUN2))  switch_OFF_LED();  // PSC ON
    else  switch_ON_LED();                     // PSC OFF⇒過電流

    // 調整ﾙｰﾌﾟ実行
    // ﾀｲﾏ/ｶｳﾝﾀ1は250µs間隔で(g_tic)を生成します。
    // 採取間隔 = n×250µs
    if (g_tic == TRUE)
    {
      g_tic = FALSE;

      // 電流と分圧器値取得
      mc_ADC_Scheduler();

      g_regulation_period += 1;
      if ( g_regulation_period >= 320 ) // n×250µs = Te
      {
        g_regulation_period = 0;
        //mc_set_motor_speed(motor_speed); // USART制御
      　　用使用者速度命令設定
        mc_set_motor_speed(mc_get_potentiometer_value()); // 分圧器とで
        使用者速度命令設定
        mc_regulation_loop(); // 調整ﾙｰﾌﾟ実行
      }
    }
  }
}
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第6章

障害対策の指針
表6-1. 障害対策の指針

問題 対処原因

電力供給なし 電力供給元を調べてください。
ATAVRMC100が動
かず、D6 LED消灯

ﾎｰﾙ感知器が禁止 ﾎｰﾙ感知器ｼﾞｬﾝﾊﾟ設定を調べてください。
BLDC電動機が回転
しない

電源容量不足 電源の4Aが正しい値か調べてください。
BLDC電動機低速回
転または回転しない

BLDC電動機が電源
投入でD1 LED点灯
と共に動作後即停止

高突入電流による
過電流検出

突入電流を迂回するために電源の電流を
制限してください。
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第7章

技術的仕様
■ 装置形状

 ・ 物理外形 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・  55×75×15 mm
 ・ 重量 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・  29 g

■ 動作条件

 ・ 供給電圧 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・  12～16 V DC (4A)
 ・ 動作温度 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・  0～70 ℃

■ 電動機部

 ・ 物理外形 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・  42×63.1×42 mm
 ・ 重量 ・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・  250 g
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第8章

技術支援

技術的な問い合わせは avr@atmel.com にお願い致します。問い合わせに際しては次に示す
情報も併せてご連絡ください。

■ AVR Studioの版 (版番号はAVR StudioのﾒﾆｭｰからHelp⇒Aboutで表示)

■ ATAVRMC100基板のﾊｰﾄﾞｳｪｱ改訂番号 (基板上に記載)

■ ﾊﾟｿｺﾝのOS名と版、構築番号

■ ﾊﾟｿｺﾝのﾌﾟﾛｾｯｻ型式とｸﾛｯｸ速度

■ 問題点の詳細説明

mailto:avr@atmel.com
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第9章

全回路図

以下にATAVRMC100改訂Bの次の資料が示されます。

■ 実装図
■ 全回路図
■ ｼﾙｸ図
■ 部品表

図9-1. 実装図(1/2) (部品面)
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図9-3. 回路図 (1/2)
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図9-4. 回路図 (2/2)
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図9-5. ｼﾙｸ図 (部品面1)

図9-6. ｼﾙｸ図 (部品面2)
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9.1 部品表 表9-1. 部品表

数量ｼﾝﾎﾞﾙ名 外囲器型式

U1 AT90PWM3 1 SO32

3U2,3,4 IR2101S (電力ﾄﾞﾗｲﾊﾞMOSFET/IGBT) SOIC8

1 SOT23-5U5 LMV7219M5 (7ns全電圧幅比較器)

1 SMD DPAKU6 MC78M05CDT (5V固定電圧安定化,SMD)

1 R-SO8U7 ATA6661 (LINﾄﾗﾝｼｰﾊﾞ)

6 TO-252(Dpak)Q1～6 SUD35N05-26L (電力MOSFET CMS)

1 RMELFD5 LL4001 (整流ﾀﾞｲｵｰﾄﾞ,MELF,1A)

1D2,3,4 VAS21 (整流ﾀﾞｲｵｰﾄﾞ,0.1mA) SOT23

1D7 SMBJ18 (ﾂｪﾅｰ ﾀﾞｲｵｰﾄﾞ) -

PLCC-22D1,6 LP M670 (緑LED)

CASE 08052R1,25,48 10Ω 1/16W-5% SMD

6R5,10,15,19,23,24 CASE 080522Ω 1/16W-5% SMD

1R30 CASE 080530Ω 1/16W-5% SMD

3R11,12,13 CASE 0805100Ω 1/16W-5% SMD

3R45,46,47 CASE 08051kΩ 1/16W-5% SMD

6R2,6,7,8,17,26 CASE 08054.7kΩ 1/16W-5% SMD

7
R4,9,14,16,21,22,
29

CASE 080510kΩ 1/16W-5% SMD

5R20,27,33,37,42 15kΩ 1/16W-5% SMD CASE 0805

8 CASE 0805
R31,32,35,36,39,
40,41,44

22kΩ 1/16W-5% SMD

5 CASE 0805R3,28,34,38,43 100kΩ 1/16W-5% SMD

1R49 CASE 120610Ω

1R18 CASE 25120.1Ω 3W CMS電力抵抗器 (R_Shunt)

3C28,30,32 100pF 50V-5%ｾﾗﾐｯｸ CASE 0805

1 CASE 0805C26 220pF 50V-5%ｾﾗﾐｯｸ

3 CASE 0805C29,31,33 470pF 50V-5%ｾﾗﾐｯｸ (未実装)

4 CASE 0805C9,10,11,13 1000pF 50V-5%ｾﾗﾐｯｸ

1C24 2200pF 50V-5%ｾﾗﾐｯｸ CASE 0805

2C16,21 0.01µF 50V-5%ｾﾗﾐｯｸ CASE 0805

16 CASE 0805
C1～3,5～8,12,
14,15,17,18,20,
22,25,27

0.1µF 50V-5%ｾﾗﾐｯｸ

1 CASE 0805C4 1µF 16WV-20%/+80%

1 -C23 10µF 6.3WV

1 -C19 47µF 25WV

1J2 2.54ﾋﾟｯﾁ2×3 -

2 -J3,4 2.54ﾋﾟｯﾁ2×5

1J1 3.81ﾋﾟｯﾁ3ﾋﾟﾝ ﾈｼﾞ ﾌﾞﾛｯｸ (電源/LINｺﾈｸﾀ) -

1 -J5 3.81ﾋﾟｯﾁ8ﾋﾟﾝ ﾈｼﾞ ﾌﾞﾛｯｸ (BLDCｺﾈｸﾀ)

1 -JP1,2,3 2.54ﾋﾟｯﾁ1×3ｼﾞｬﾝﾊﾟ ﾎﾟｽﾄ(要短絡ﾋﾟﾝ×3)
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