F28035用于一种新型的双降压全桥并网逆变器

F28035(PNT)的外设使用分配：
ADC用来采样电网电压，并网电流，PV电压、PV电流、BUS母线电压、并测量板子的温度。
PWM1A /PWM1B/PWM2A/ PWM2B驱动四个桥臂。PWM3A驱动单路BOOST。

CAP用来捕获过零点。

强大的C28X的DSC内核用来进行大量的运算，如有值效，有功无功，FFT，数字锁相，正弦波采用线性插值进行高精度获得等。

F28035及其外设电路：
F28035
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时钟与存储器
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电压电流采样
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通讯接口
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IO隔离
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IO口驱动加强与电平转换
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双降压全桥并网逆变器的控制原理简介：
双降压全桥并网逆变器的控制原理图解如下：
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    双降压全桥并网逆变器的控制方法，属逆变器控制方法。采用电流传感器采样并网逆变器进网电流，采用电压传感器采样电网电压通过锁相环输出与电网电压同频同相的进网电流给定。进网电流环接收所述进网电流给定和进网电流反馈信号，输出电压给定1。 PWM产生电路接受所述电压给定1，输出逻辑控制信号PWM1和PWM2。功率开关管驱动逻辑电路接收所述逻辑控制信号PWM1和PWM2以及电网电压反馈信号，输出各个功率开关管的高低电平驱动信号。采实现了单极性倍频控制，减小了滤波器的体积和重量，不存在传统单极性调制进网电流过零点畸变问题;每半个工频周期只有2个功率开关管高频开关，提高了变换效率。

    1. 双降压全桥并网逆变器的控制方法，所述双降压全桥并网逆变器包括电网(Ugrid)、电源(Uin)、第一滤波电感(L1)、第一功率开关管(S1)、第一续流二极管(D1)、第二滤波电感(L2)、第二功率开关管(S2)、第二续流二极管(D2)、第三滤波电感(L3)、第三功率开关管(S3)、第三续流二极管(D3)、第四滤波电感(L4)、第四功率开关管(S4)和第四续流二极管(D4)，其中电源(Uin)的正极分别与第一功率开关管(S1)的漏极、第二续流二极管(D2)的阴极、第三功率开关管(S3)的漏极和第四续流二极管(D4)的阴极连接，第一功率开关管((S1)的源极分别与第一续流二极管(D1)的阴极和第一滤波电感(L1)的输入端连接，第一滤波电感(L1)的输出端分别与电网(Ugrid)的正极和第二滤波电感(L2)的输出端连接，第二滤波电感(L2)的输入端分别与第二续流二极管(D2)的阳极和第二功率开关管(S2)的漏极连接，第二功率开关管(S2)的源极分别与电源(Uin)的负极、第四功率开关管(S4)的源极、第一续流二极管(D1)的阳极和第三续流二极管(D3)的阳极连接，第三续流二极管(D3)的阴极分别与第三滤波电感(L3)的输入端和第三功率开关管(S3)的源极连接，第四功率开关管(S4)的漏极分别与第四滤波电感(L4)的输入端和第四续流二极管(D4)的阳极连接，第三滤波电感(L3)的输出端分别与电网(Ugrid)的负极和第四滤波电感(L4)的输出端连接接地;

其特征在于:采用电流传感器采样进网电流(ig)输出进网电流反馈信号(igf);采用电压采样电路采样电网电压(Ugrid)输出电网电压反馈信号(Ugridf);将所述电网电压反馈信号(Ugridf)通过锁相环(PLL)输出与电网电压(Ugrid)同频同相的进网电流给定(iref);将所述电网电压反馈信号(Ugridf)通过第一比较器输出工频开关逻辑信号;将所述工频开关逻辑信号通过第一非门输出工频开关逻辑的非信号;将所述进网电流给定(iref)与进网电流反馈信号(igf)相减后通过进网电流调节器输出电压给定1(Uref1);将所述电压给定1(Uref1)与三角载波信号(Uc)通过第二比较器输出逻辑控制信号PWM1;将所述电压给定1(Uref1)通过反相器输出电压给定2 (Uref2)后与三角载波信号(Uc)通过第三比较器输出逻辑控制信号PWM2;将所述逻辑控制信号PWM1与工频开关逻辑信号通过第一与门输出第一功率开关管(S1)的开关逻辑信号，所述第一功率开关管(S1)的开关逻辑信号通过第一驱动电路驱动第一功率开关管(S1);将所述逻辑控制信号PWM1通过第二非门后与工频开关逻辑的非信号通过第二与门输出第二功率开关管(S2)的开关逻辑信号，所述第二功率开关管(S2)的开关逻辑信号通过第二驱动电路驱动第二功率开关管(S2);将所述逻辑控制信号PWM2与工频开关逻辑的非信号通过第三与门输出第三功率开关管(S3)的开关逻辑信号，所述第三功率开关管(S3)的开关逻辑信号通过第三驱动电路驱动第三功率开关管(S3);将所述逻辑控制信号PWM2通过第三非门后与工频开关逻辑信号通过第四与门输出第四功率开关管(S4)的开关逻辑信号，所述第四功率开关管(S4)的开关逻辑信号通过第四驱动电路驱动第四功率开关管(S4)。

F28035DSC处理器使用的一些关键算法介绍：

//增量式 PID 控制设计

float IncPIDCalc(float NextPoint)

{

  register float iError, iIncpid;

   //当前误差

  iError = sptr->SetPoint - NextPoint;

   //增量计算

  iIncpid = sptr->Proportion * iError               //E[k]项

            - sptr->Integral   * sptr->LastError     //E[k－1]项

            + sptr->Derivative * sptr->PrevError;   //E[k－2]项

   //存储误差，用于下次计算

  sptr->PrevError = sptr->LastError;

  sptr->LastError = iError;

   //返回增量值

 return(iIncpid);

}

数字锁相算法：

inline void SPLL_1ph_run(SPLL_1ph *spll_obj)
{

//-------------------//

// Phase Detect 
 //

//-------------------//

spll_obj->Upd[0]=SPLL_Qmpy(spll_obj->AC_input,spll_obj->cos[1]);

//-------------------//

//Notch filter structure//

//-------------------//

spll_obj->ynotch[0]=-SPLL_Qmpy(spll_obj->notch_coeff.A1_notch,spll_obj->ynotch[1])-SPLL_Qmpy(spll_obj->notch_coeff.A2_notch,spll_obj->ynotch[2])+SPLL_Qmpy(spll_obj->notch_coeff.B0_notch,spll_obj->Upd[0])+SPLL_Qmpy(spll_obj->notch_coeff.B1_notch,spll_obj->Upd[1])+SPLL_Qmpy(spll_obj->notch_coeff.B2_notch,spll_obj->Upd[2]);

// update the Upd array for future

spll_obj->Upd[2]=spll_obj->Upd[1];

spll_obj->Upd[1]=spll_obj->Upd[0];

//---------------------------//

// PI loop filter 


 //

//---------------------------//

spll_obj->ylf[0]=-SPLL_Qmpy(spll_obj->lpf_coeff.A1_lf,spll_obj->ylf[1])+SPLL_Qmpy(spll_obj->lpf_coeff.B0_lf,spll_obj->ynotch[0])+SPLL_Qmpy(spll_obj->lpf_coeff.B1_lf,spll_obj->ynotch[1]);

//update array for future use

spll_obj->ynotch[2]=spll_obj->ynotch[1];

spll_obj->ynotch[1]=spll_obj->ynotch[0];

spll_obj->ylf[1]=spll_obj->ylf[0];

//------------------//

// VCO              //

//------------------//

spll_obj->wo=spll_obj->wn+spll_obj->ylf[0];

//integration process

spll_obj->sin[0]=spll_obj->sin[1]+SPLL_Qmpy((SPLL_Qmpy(spll_obj->delta_t,spll_obj->wo)),spll_obj->cos[1]);

spll_obj->cos[0]=spll_obj->cos[1]-SPLL_Qmpy((SPLL_Qmpy(spll_obj->delta_t,spll_obj->wo)),spll_obj->sin[1]);

if(spll_obj->sin[0]>SPLL_Q(0.99))


spll_obj->sin[0]=SPLL_Q(0.99);

else if(spll_obj->sin[0]<SPLL_Q(-0.99))


spll_obj->sin[0]=SPLL_Q(-0.99);

if(spll_obj->cos[0]>SPLL_Q(0.99))


spll_obj->cos[0]=SPLL_Q(0.99);

else if(spll_obj->cos[0]<SPLL_Q(-0.99))


spll_obj->cos[0]=SPLL_Q(-0.99);

spll_obj->theta[0]=spll_obj->theta[1]+SPLL_Qmpy(spll_obj->wn,SPLL_Q(0.00001591549));

if(spll_obj->sin[0]>SPLL_Q(0.0) && spll_obj->sin[1]<=SPLL_Q(0.0))

{


spll_obj->theta[0]=SPLL_Q(0.0);

} 

spll_obj->theta[1]=spll_obj->theta[0];

spll_obj->sin[1]=spll_obj->sin[0];

spll_obj->cos[1]=spll_obj->cos[0];
}

GRANDO PID算法：
 PID_GR_MACRO(v)

｛














/* proportional term */ 

















v.data.up = _IQmpy(v.param.Kr, v.term.Ref) - v.term.Fbk;
































/* integral term */ 


















v.data.ui = _IQmpy(v.param.Ki, _IQmpy(v.data.w1, (v.term.Ref - v.term.Fbk))) + v.data.i1;



v.data.i1 = v.data.ui;

















/* derivative term */ 



















v.data.d2 = _IQmpy(v.param.Kd, _IQmpy(v.term.c1, (_IQmpy(v.term.Ref, v.param.Km) - v.term.Fbk))) - v.data.d2;


v.data.ud = v.data.d2 + v.data.d1;

















v.data.d1 = _IQmpy(v.data.ud, v.term.c2);














/* control output */ 













v.data.v1 = _IQmpy(v.param.Kp, (v.data.up + v.data.ui + v.data.ud));









v.term.Out= _IQsat(v.data.v1, v.param.Umax, v.param.Umin);










v.data.w1 = (v.term.Out == v.data.v1) ? _IQ(1.0) : _IQ(0.0);

｝



附图：
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