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ABSTRACT 

 

 

The project is titled as “To devise and develop a hysteresis current controller for AC 

motor drives”. In this project, the embedded controller developed is based on 8-bit Atmel 

microprocessor-based. The current control method implemented in this project is hysteresis 

current control method. A hysteresis current controllers need to be developed and be complied 

in Atmel which is microprocessor-based in order to endow with a particular control signal for 

the AC motor drive. Instead to using assembly language to compile the controller algorithm, 

this controller will use C/C++ programming language and the Atmel development environment 

to develop the algorithm. The aspiration of the project is to devise and develop a laboratory 

scale functioning prototype in order to demonstrate the digital hysteresis current controller 

operation implemented in ATmega168 microcontroller for motor drives application. The 8-bit 

Atmel microprocessor-based hysteresis current controller is to generate Pulse Width 

Modulation (PWM) signals. The PWM signal generated is fed into the IGBT module of the VSI 

through parallel ports interfacing with three-phase hysteresis current controllers. The major 

hardware implementation in this project is an embedded microprocessor-based. This Atmel 

microprocessor-based is selected due to its specification features of high-performance, low 

power AVR 8-bit microcontroller, easy-to-used hardware and software system, low power 

consumption and high endurance non-volatile memory segments. 
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ABSTRAK 

 

 

 Tajuk projek saya adalah berjudul sebagai “Untuk menciptakan dan membangunkan 

satu histeresis pengawal arus untuk enjin arus ulang-alik”. Dalam projek tersebut, pengawal 

tersirat yang diciptakan adalah berasaskan 8-bit Atmel mikropemprosesan berpangkalan. Cara 

kawalan arus dilaksanakan dalam projek ini adalah histeresis cara kawalan arus. Satu histeresis 

alatan kawalan arus hendaklah diciptakan dan dipatuhi dalam Atmel yang ada dalam 

mikropemprosesan berpangkalan teratur untuk membiayai dengan satu perincian isyarat 

kawalan untuk enjin arus ulang-alik. Sebaliknya untuk menggunakan bahasa perhimpunan 

untuk mengumpul algoritma pengawal, pengawal ini akan menggunakan bahasa 

pengaturcaraan C/C++ dan persekitaran pembangunan Atmel bagi membangunkan algoritma 

tersebut. Aspirasi projek itu adalah untuk mencipta dan membangunkan satu skala makmal 

yang berfungsi prototaip sistematik untuk menunjukkan digital histeresis operasi pengawal 

semasa dilaksanakan dalam mikropengawal ATmega168 untuk permohonan motor berjentera. 

8-bit Atmel mikropemprosesan berpangkalan histeresis pengawal arus adalah untuk 

menjanakan isyarat-isyarat Pemodulan Lebaran Denyutan (PWM). Isyarat PWM yang dijanakan 

tersebut akan suap ke dalam modul IGBT pengantaramukaan yang selari dan ini akan 

diteruskan dengan histeresis alat-alat kawalan semasa tiga fasa. Pelaksanaan perkakasan 

utama dalam projek ini adalah satu mikropemprosesan berpangkalan tersirat. Ini Atmel 

mikropemprosesan berpangkalan adalah terpilih disebabkan oleh spesifikasinya yang berciri-

ciri prestasi tinggi, mikropengawal AVR 8-bit yang berkuasa rendah dan mengandungi segmen-

segmen ingatan tak meruap yang berketahanan tinggi. 
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