MMC变流器及控制系统技术需求
根据设计技术需求，MMC变换器2套，MMC变换器系统包括MMC硬件和软件2部分，其中，硬件部分：包括MMC子模块主电路板、控制器、采样调理电路板等；软件部分：主要是开发实时数字控制系统，为用户提供了一种在真实硬件上无需手动编程就可以非常有效且快速开发、优化和测试复杂控制算法的方法，提供控制器、主电路、控制对象、控制算法和上位机软件，方便用户搭建自己的开发系统，可以帮助用户发现并立即改进设计中的不足之处。
1. MMC硬件设计要求
招标书技术要求的内容：MMC变换器系统为三相系统，总功率不小于5kW，输入380V，输出600V直流，每个桥臂至少包含4个MMC模块。
(1) MMC主电路结构设计要求
本设计的MMC主电路为三相桥式电路，输入电压380V,直流输出电压800V,总共功率大于6kW, 由a，b，c 3个桥臂构成，每个桥臂分上桥臂、下桥臂，分别由4个MMC单元组成，因此，一个桥臂由8个MMC单元构成，整个MMC主电路共有24个MMC单元组成，2套MMC变换器，共需要MMC 基本单元48个。
(2) IGBT模块主要规格参数要求
表5-1. IGBT模块规格参数要求
	序号
	制造商:
	Infineon

	1
	产品种类:
	IGBT 模块

	2
	产品:
	IGBT Silicon Modules

	3
	配置:
	Quad

	4
	集电极—发射极最大电压 VCEO:
	600 V

	5
	在25 C的连续集电极电流:
	100 A

	6
	封装 / 箱体:
	EASY1B

	7
	最小工作温度:
	- 40 C

	8
	最大工作温度:
	+ 150 C

	9
	封装:
	Tray

	10
	高度:
	12 mm

	11
	长度:
	62.8 mm

	12
	技术:
	Si

	13
	宽度:
	33.8 mm

	14
	商标:
	Infineon Technologies

	15
	安装风格:
	Chassis Mount

	16
	栅极/发射极最大电压:
	20 V

	17
	产品类型:
	IGBT Modules

	18
	子类别:
	IGBTs


(3) 子模块母线电容
表5-2 子模块母线电容参数要求
	序号
	属性
	规格或参数
	序号
	属性
	规格或参数

	1
	产品:
	General Purpose Electrolytic Capacitors
	9
	容差: 
	20%

	2
	端接类型: 
	Radial
	10
	纹波电流: 
	1.01 A

	3
	电容: 
	330 uF
	11
	最小工作温度: 
	- 25 C

	4
	电压额定值 DC: 
	200 VDC
	12
	引线类型: 
	Cut

	5
	最大工作温度: 
	+ 105 C
	13
	系列: 
	KXW

	6
	直径: 
	16 mm
	14
	商标:
	Rubycon

	7
	引线间隔: 
	7.5 mm
	15
	损耗因数DF:
	0.12

	8
	长度: 
	35 mm
	16
	产品类型:
	Electrolytic Capacitors


2. 控制器、驱动电路设计要求
(1) 控制器设计要求
控制器设计采用TI  MS 28337 DSP 176-Pin PTP封装形式；
(2) 驱动电路设计要求
1) 主要硬件功能、规格说明
主电路、控制电路、驱动电路涉及到控制、通讯、A/D、D/A、脉宽调制等参数规格如表5-3所示。
表5- 3硬件功能列表
	功能
	通道数
	说明

		主控



	CPU
	采用DSP+多个FPGA的架构，32位浮点型实时数字信号处理器，300MHz主频

	遥信
	TELESIG 
	8
	隔离的24V开关量输入

	遥控
	TELECON 
	8
	隔离的继电器开节点输出

	采样
	ADC A/B 
	32
	精度：16位、采样率：200KSPS、输入范围：±20V,单端输入

	
	ADC C/D 
	32
	精度：18位、采样率：200KSPS、输入范围：±10V，差分输入，支持电流源输入和电压源输入两种模式

	数模转换
	DAC 
	8
	精度：16位、建立时间：15us，输出范围：±10V 

	脉宽调制
	PWM 
	默认60路
可选120路
	可同步输出

	开出
	DO 
	36
	5V输出

	开入
	DI 
	36
	5V输入

	通信
	RS232 
	1
	支持波特率2400~128kbps 

	
	RS485 
	1
	支持波特率2400~128kbps 

	
	CAN 
	1
	支持最高波特率1Mbps 

	
	NET 
	1
	100M以太网


3. 实时数字控制系统开发
(1) 上位机软件系统开发
实时数字控制系统是一个集成化开发环境,负责工程的统一管理，将Simulink®中的模型文件以及生成的代码文件导入，并结合系统框架转化成产品级的工程代码，下载入控制器中运行。通过自定义的图形化界面，用户可以对变量进行观测和修改，同时还可以观察变量的波形。
构建模型库（SMU-RT Lib），是系统集成于Matlab®/Simulink®环境中的功能模块库，是对Simulink®工具箱的补充和扩展，提供了系统中所有硬件资源的Simulink封装模块，使用户能够直接将硬件功能集成到Simulink®中，设计硬件控制模型。另外，RSMU-RT Lib还提供了电机驱动和电力电子控制中常用的算法模型。
(2) 底层驱动、控制算法和应用软件设计
底层驱动：将开发底层驱动封装打包，用户无需分心底层驱动；模块化程序使用方便，框架程序便于工程实际应用和学校科研二次开发。所有封装驱动程序，均对用户开放，如果用户需要研究或修改驱动，可以方便进行。
控制算法：开发了常用算法模型，无需浪费时间重复研究，帮助客户将精力放在核心部分。当然这些模型也对用户开放，满足高层次研究需要。
应用软件：支持模块化C语言开发，同时可以与Matlab/Simulink无缝链接，支持基于模型的程序设计，图形化软件开发和代码自动生成技术。
程序可移植性：调试成功的程序可以方便的移植到工业级控制板。
(3) 主要功能实现
统一的工程管理：无论是C工程还是Simulink工程，都可以统一到SMU-RT Studio中进行新建、下载、删除、复制、保存、编译等操作。
高度自由的GUI：可以高度自由地定义用户调试界面，提供丰富的图库，支持用户自己设计的图形控件。
数据实时观测：可以实时观测128个整形量和64浮点量，最快250ms刷新数据；
支持数据导出：可将观测到的数据用CSV格式保存，可用excel或MATLAB等软件进行数据分析与处理；
波形显示：可以实时观测运行过程中的变量波形；
协议开放：开放的整个系统所有协议对用户开放
