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ABSTRAK

Penelitian ini bertujuan merancang dan merealisasikan sistem monitoring real-time
serta kontrol pengereman dinamis pada generator brushless DC (BLDC) skala
laboratorium. Sistem menggunakan dua motor BLDC tipe BL60S sebagai motor
penggerak dan generator yang dihubungkan melalui shaft coupling. Keluaran AC
tiga fasa generator disearahkan menggunakan rectifier SQL50A untuk menyuplai
lampu halogen 12 V 20 W dan braking resistor100°W.0,5 Q. Jalur braking resistor
dikendalikan oleh modul HW-517 MOSFET menggunakan variasi duty cycle
PWM sebesar 0%, 20%, 40%,.60%; 80%, dan 100%. Parameter. tegangan, arus,
daya, suhu, dan kecepatan putar dibaca menggunakan INA228, ACS712, voltage
sensor, MAX6675, dan NJK-5002C. Data sensor diakuisisi oleh "ESP32S,
dikirimkan ke Arduine Uno melalui CAN bussMCP2515, lalu ditampilkan.dan
disimpan melalui LabVIEW. Hasil pengujian menunjukkan bahwa peningkatan
PWM memperbesar pembebanan braking resistor sehingga tegangan DC bus
menurun dari14,75 V pada PWM 0% menjadi 1,32 V pada PWM 100%, sedangkan
kecepatan generator menurun-dari 3690,571 rpm menjadi 1366,458 rpm. Daya
lampu menurun dari 31,98 W menjadi 0,24 W, sementara daya braking tertinggi
sebesar 21,91 W terjadi pada PWM 20% dan kemudian menurun akibat
berkurangnya tegangan serta kecepatan.generator. Perbandingan pembacaan RPM
sensor NJK-5002C dengan hasil perhitungan-berdasarkan frekuensi Hall sensor
menghasilkan error 0,31%3,06% dengan rata-rata 1,41%.  Hasil tersebut
menunjukkan bahwa sistem mampu melakukan monitoring, kontrol PWM, dan data
logging secara real-time serta memperlihatkan-pengaruh_pengereman dinamis
terhadap karakteristik keluaran generator BLDC.

Kata kunci: generator BLDC, pengereman dinamis, PWM, LabVIEW, monitoring
real-time, CAN bus.
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ABSTRACT

This study aims to design and implement a real-time monitoring and dynamic
braking control system for a laboratory-scale brushless DC (BLDC) generator. The
system uses two BL60S BLDC motors as the prime mover and generator,
mechanically coupled through a shaft coupling. The generator's three-phase AC
output is rectified using an SQL50A rectifierto supply.a 12\, 20 W halogen lamp
and a 100 W, 0.5 Q braking resistor: The braking resistor path is.controlled by an
HW-517 MOSFET module‘using PWM duty-cycle variations 0f:0%;.20%, 40%,
60%, 80%, and 100%..Voltage, current, power, temperature, and rotational speed
are measured using'the INA228, ACS712, voltage sensor, MAX6675, and NJK-
5002C. Sensor data are acquiredsby an ESP32S, transmitted to an Arduino Une
through an MCP2515 CAN bus, and subsequently displayed and recorded in
LabVIEW. The test results show that increasing the PWM duty cycleiincreases the
braking=resistor loading, causing the DC-bus voltage to decrease from 14.75 V at
0% PWM to 1.32 V at 100% PWM, while the generator speed decreases from
3690.571 rpm to 1366.458 rpm. The lamp power decreases from 31.98 W to 0.24
W, whereas the maximum braking power of 21.91 W occurs at 20% PWM and
subsequently decreases because of the reduction in generator voltage and speed. A
comparison between the NJK-5002C speed measurement and the RPM calculated
from the Hall-sensor frequency produces-an error range of 0.31%-3.06%, with an
average error of 1.41%. These results demonstrate that the developed system can
perform real-time monitoring, PWM control,.and data.logging while showing the
effect of dynamic braking on the output characteristics of the BLDC generator.

Keywords: BLDC generator, dynamic braking;» PWM, " LabVIEW, real-time
monitoring, CAN bus.
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan sistem energi listrik skala kecil, otomasi industri, dan
teknologi kendaraan listrik mendorong penggunaan motor Brushless DC (BLDC)
pada berbagai aplikasi. Motor BLDC" memiliki. rotor, bermagnet permanen,
konstruksi ringkas, tidak menggunakan sikat mekanis, serta.dapat dikendalikan
menggunakan rangkaian.driver elektronik. Selain sebagai motor penggerak, mesin
BLDC juga dapat.difungsikan sebagai generator apabila porosnya diputar eleh
penggerak mekanik dari luar.Ketika rotor BLDC berputar, perubahan fluks magnet
pada belitan stator menghasilkan tegangan induksi tiga fasa yang dapat disearahkan
menjadi tegangan DC menggunakan rectifier. Pada sistem motor atau generator
yang mengalami perubahan kecepatan, diperlukan metode pengendalian energi agar
tegangan dan putaran tidak meningkat secara berlebihan. Salah satu metode yang
dapat digunakan adalah Pengereman Dinamis..Pengereman Dinamis bekerja
dengan mengalirkan energi listrik Menuju braking resistor sehingga energi tersebut
didisipasikan dalam bentuk panas. Pengereman.Dinamis dapat memengaruhi
penurunan kecepatan motor tiga fasa, sedangkan-pada sistem BLDC proses
pengereman berkaitan dengan‘perubahan energi pada sistem penggerak (Hardito et
al., 2022; Mamur & Candan, 2020).

Pada penelitian ini, konsep Pengereman Dinamis diterapkan pada generator
BLDC skalalaboratorium. Sistem menggunakan dua.unit motor BLDC tipe BL60S.
Motor pertama " digunakan .sebagai. BLDC. mover. atau. penggerak mekanik,
sedangkan motor “kedua digunakan sebagai BLDC generator. Kedua motor
dihubungkan menggunakan.shaft coupling sehingga putaran dari motor.penggerak

dapat diteruskan ke poros-generator. Keluaran generator-berupa tegangan
AC tiga fasa pada terminal U, V, dan W disearahkan menggunakan Rectifier
SQL50A menjadi tegangan DC bus. Tegangan DC bus tersebut digunakan untuk
menyuplai beban lampu halogen 12 V 20 W dan jalur Pengereman Dinamis berupa
braking resistor 100 W 0,5 Q. Pengaturan kerja braking resistor dilakukan
menggunakan modul HW-517 MOSFET yang dikendalikan oleh sinyal Pulse
Width Modulation (PWM). Ketika duty cycle PWM dinaikkan, waktu aktif

Politeknik Negeri Jakarta
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MOSFET menjadi lebih lama sehingga braking resistor lebih sering terhubung ke
DC bus. Kondisi tersebut menyebabkan generator menerima pembebanan
tambahan. Akibatnya, tegangan keluaran dan kecepatan putar generator cenderung
Menurun. Dengan demikian, variasi PWM dapat digunakan untuk mengamati
pengaruh pembebanan braking resistor terhadap tegangan, arus, daya, suhu, dan
RPM generator BLDC. Agar respons.sistem-dapat.dianalisis, diperlukan sistem
monitoring real-time yang mampu membaca beberapa parameter sekaligus.
Parameter yang diamati_meliputi tegangan DC bus, tegangan lampu, arus+total, arus
lampu, arus braking resistor, daya, suhu, RPM, dan nilai PWM. Sensor INA dapat
digunakan untuk. membaca parametertegangan, arus, dan daya berbasis pengukuran
shunt resistor. INA228 merupakan sensor power monitor dengan antarmuka 12C
yang .dapat membaca tegangan, arus, daya, energi, dan parameter kelistrikan
lainnya. Penggunaan sensor tegangan dan sensor arus juga telah diterapkan pada
sistem pengukuran pembangkit listrik skala kecil(Sthaleho dan Rahmadewi, 2024).
Sistem akuisisi data pada penelitian ini menggunakan [ESP32S sebagai node
pembaca sensor. ESP32S dipilih karena mendukung.beberapa protokol komunikasi
seperti ADC, 12C, SPI, dan UART sehingga dapat.digunakan untuk membaca
beberapa sensor sekaligus Data hasil pembacaan sensor dari ESP32S dikirimkan ke
Arduing Uno melalui komunikasi: CAN bus menggunakan modul MCP2515.
MCP2515 merupakan stand-alone CAN controller dengan antarmuka SPI yang
dapat digunakan untuk menghubungkan mikrokontroler dengan jaringan CAN bus

LabVIEW digunakan sebagai antarmuka.monitoring, kontrol PWM, dan
data logging. LabVIEW mendukung pembuatan tampilan Front Panel, Block
Diagram, komunikasi serial, serta penyimpanan data hasil pengujian. LabVIEW
dapat digunakan " untuk..sistem akuisisi data dan instrumentasi.berbasis
pemrograman grafis, sedangkan'NI=\VISA mendukung komunikasi-antara komputer
dan perangkat eksternal melalui antarmuka komunikasi tertentu. Selain itu, sistem
data acquisition multi sensor dapat digunakan untuk membaca parameter kelistrikan
dan lingkungan secara real-time pada sistem energi skala kecil (Vermaetal., 2026).

Berdasarkan uraian tersebut, penelitian ini dilakukan untuk merancang dan
merealisasikan sistem monitoring real-time serta kontrol Pengereman Dinamis

pada generator BLDC skala laboratorium. Penelitian ini berfokus pada pengamatan
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karakteristik voltage drop, pengaruh variasi PWM Pengereman Dinamis terhadap
tegangan, arus, daya, suhu, dan RPM, serta perbandingan pembacaan RPM sensor
NJK-5002C dengan perhitungan berdasarkan frekuensi Hall sensor. Sistem ini
diharapkan dapat menjadi media pengujian dan pembelajaran mengenai hubungan
antara pembebanan braking resistor, penurunan RPM, perubahan tegangan
keluaran generator, dan monitoring. .real-time berbasis mikrokontroler serta
LabVIEW.

1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang tersebut, maka dirumuskan beberapa permasalahan

pada penelitian ini:

1. Bagaimana merealisasikan sistem monitoring real-time untuk membaca
tegangan, arus, daya, suhu, RPM, dan PWM menggunakan ESP32S, sensor
ACS712, INA228, voltage sensor, MAX6675, NJK-5002C, komunikasi CAN
bus MCP2515, Arduino Uno, dan LabVIEW?

2. Bagaimana pengaruh variasi duty cycle PWM terhadap tegangan DC bus, daya
lampu, daya braking resistor, suhu, dan RPM generator BLDC?

3. Bagaimana kesesuaian hasil pembacaan sensorRPM NJK-5002C jika
dibandingkan dengan perhitungan RPM berdasarkan frekuensi Hall sensor?

1.3 Tujuan
Berdasarkan perumusan masalah yang telah disampaikan, maka tujuan dari

penelitian ini adalah sebagai berikut:

1. Merancang dan merealisasikan test bench generator BLDC yang terdiri dari
BLDC  mover, »=BLDC generator, shaft coupling,..Rectifier
SQL50A/SQL50A1200V, lampu:-halogen 12 V 20 W, brakingresistor 100 W
0,5 ohm, dan modul HW-517 MOSFET.

2. Merealisasikan sistem monitoring real-time menggunakan ESP32S, sensor
ACS712, INA228, voltage sensor, MAX6675, NJK-5002C, Arduino Uno,
MCP2515, dan LabVIEW.

3. Mengimplementasikan kontrol PWM dari LabVIEW Menuju Arduino Uno
untuk mengendalikan modul HW-517 MOSFET pada jalur braking resistor.
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4. Menganalisis pengaruh variasi PWM terhadap tegangan, arus, daya, suhu, dan
RPM pada sistem generator BLDC.
5. Membandingkan hasil pembacaan RPM sensor NJK-5002C dengan hasil

perhitungan RPM dari frekuensi Hall sensor sebagai validasi pembacaan
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kecepatan.

1.4 Luaran
Sebagai hasil dari penelitian yang dilakukan, beberapa luaran yang diharapkan
dapat dicapai adalah sebagai berikut

1. Laporan skripsi berjudul “Monitoring real-time dan_Kontrol Pengereman

eyieyer uabap Niuyaijod uizi edue)

Dinamis pada Sistem Generator BLDC Menggunakan Senser INA dan
LabVIEW".

2. (Program ESP32S dan Arduino Uno untuk akuisisi data sensor, komunikasi
CAN bus, komunikasi serial, dan kontrol PWM.

3. ‘Antarmuka LabVIEW untuk monitoring real<time, kontrol PWM, dan data
logging hasil pengujian.

4. Data pengujian pengaruh variasi PWM terhadap.tegangan, arus; daya, suhu, dan
RPM generator BLDC

5. Jurnal SNTE berjudul “Monitoring real-time dan Kontrol Pengereman pada
Sistem Generator BLDC Menggunakan Sensor INA dan LabVIEW”
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BAB YV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

1.

Sistem Pengereman Dinamis generator BLDC berbasis monitoring real-
time berhasil direalisasikan menggunakan BLDC mover, BLDC generator,
shaft coupling, Rectifier SQLS0A, lampu-halogen 12 V 20 W, braking
resistor 100 W 0,5 Q, modul HW-517 MOSFET, ESP32S, Arduino Uno,
MCP2515, dan IlabVIEW. Sistem ini bekerja sebagai fest bench untuk
mengamatipengaruh pembebanan Pengereman Dinamis terhadap keluaran
generator BLDC.

Sistem monitoring mampu menampilkan parameter tegangan, arus, daya,
suhu, RPM, dan PWM melalui antarmuka LabVIEW. ESP328 berfungsi
sebagai node akuisisi data sensor, Arduino Uno berfungsi sebagai penerima
data CAN bus dan penghasil sinyal PWM, sedangkan LabVIEW berfungsi
sebagai antarmuka monitoring, kontrol PWM, dan data logging hasil
pengujian.

Pemasangan beban menyebabkan voltage drop pada keluaran Rectifier
generator BLDC. Pada kondisi tanpa beban; tegangan maksimum keluaran
Rectifier sebesar 21,4'V. Setelah diberi beban Tampu halogen 12 V 20 W,
tegangan turun menjadi 14,8 V, sehingga voltage drop yang terjadi sebesar
6,6 V atau sekitar 30,84%.'Sementaravitu; ketika diberi beban load resistor
0,5 . 100 W, tegangan turun menjadi 2,20 V dengan voltage drop sebesar
19,2 V atau sckitar 89,72%. Hal ini Menunjukkan bahwa beban resistor
memberikan pembebanan yang lebih besar terhadap keluaran generator
dibandingkan beban lampu.

Peningkatan PWM Pengereman _Dinamis menyebabkan penurunan
tegangan DC bus dan RPM generator. Pada PWM 0%, V Bus sebesar 14,75
V dan RPM sebesar 3690,571 RPM. Pada PWM 100%, V Bus turun
menjadi 1,32 V dan RPM turun menjadi 1366,458 RPM. Penurunan ini
Menunjukkan bahwa braking resistor memberikan efek pembebanan
terhadap generator BLDC sehingga kecepatan putar dan tegangan

keluarannya Menurun.
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5. Daya lampu Menurun dari 31,98 W pada PWM 0% menjadi 0,24 W pada

PWM 100%. Daya braking resistor mulai muncul pada PWM 20% dengan
nilai sebesar 21,91 W. Pada PWM yang lebih tinggi, daya braking resistor
tidak meningkat secara linier, tetapi cenderung Menurun karena generator
mengalami penurunan RPM dan tegangan akibat pembebanan Pengereman
Dinamis.

Perbandingan RPM sensor. NJK-5002C dengan perhitungan berdasarkan
frekuensi Hall sensor Menunjukkan error pada rentang 0,31% sampai
3,06%, dengan rata-rata sekitar 1,41%. Hasil ini Menunjukkan bahwa
sensor:NJK-5002C dapat digunakan sebagai pembanding pembacaan RPM
pada sistem monitoring, meskipun hasilnya tetap dipengaruhi oleh jarak
sensor terhadap magnet dan getaran mekanik pada shaft coupling.
Penelitian ini masih terbatas pada pengujian skala laboratorium, variasi
beban yang terbatas, serta belum dilakukan pengujian jangka panjang. Oleh
karena itu, hasil penelitian difokuskan pada respons sistem terhadap variasi
PWM Pengereman Dinamis, bukan pada kestabilan operasi kontinu atau

analisis ketahanan termal jangka panjang.
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5.2 Saran

1.

Sistem kontrol PWM dapat dikembangkan menjadi otomatis berdasarkan
parameter tertentu, seperti tegangan DC bus, RPM, suhu, atau daya
keluaran, sehingga braking resistor dapat aktif ketika parameter melewati
batas yang ditentukan.

Variasi beban perlu diperbanyak; misalnya.mcnggunakan beberapa nilai
resistor beban atau beban-elektronik, agar karakteristik, generator dan
Pengereman Dinamis dapat dianalisis secara lebih menyeluruh.

Pengujian durasi panjang perlu dilakukan untuk mengetahui pengaruh panas
terhadap braking resistor, MOSFET HW-517, Rectifier, motor BLDC, dan
komponen pendukung lainnya.

Sistem proteksi tambahan seperti fuse, pembatas arus, sensor suhu pada
braking resistor, serta pemutus .otomatis perlu ditambahkan untuk

meningkatkan keamanan rangkaian daya:
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Lampiran 3. Data logging pada Sistem Pengujian
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Lampiran 4. Datasheet MC33035

onsemi

Q Share Feedback
vour Cpenion Matbers

DATA SHEET
WWW.onsemi.com

Brushless DC
Motor Controller

MC33035, NCV33035

The MC330335 is a high pedormance second generation monolithic
brushless DC motor controller containing all of the active functions
required to implement a full featured open loop, three or four phase
mtor cantrol system. This device consists of a rotor position decoder
for proper commutation scquencing, temperature compensated
reference capable of supplying sensor power. frequency
programmable sawtooth oscillator, three open collector top drivers,
and three high current totem pole bottom drivers ideally suited for
driving power MOSFETs,

Also included are protective features consisting of undervoltuge
Iockout, cycle~by-cycle current limiting with a sclectable time
delayed latched shutdown mode, internal thermal shudown, and a
unigue fault outpot that can be interfaced into microprocessor
controlled svslems.

Typical motor control functions include open loop speed. forward or
reverse direction. run enable, and dynamic braking. The MU33035 is
designed to operate with electrical sensor phasings of &0°/300% or
120°240, and cun also efficiently control brush DC motors,

Features
® 10 t0 30 V Operation
* Undervoliage Lockoul

® .25 V Reference Capable of Supplying Sensor Power

Fully Accessible Error Amplifier for Closed Loop Servo
Applications

® High Current Drivers Can Control External 3-Phuse MOSFET
Bridge

Cycle-By-Cycle Current Limiting

Pinned-Out Current Sense Reference

Internal Thermal Shutdown

Selectuble 60°/3007 or 120°/240° Sensor Phasings

#® Can Efficicntly Control Brush DC Motors with External MOSFET
H-Bndge

NCV Prefix for Automotive and (ther Applications Requiring
Unique Site and Control Change Requirements; AEC-0100
Qualified and PPAP Capable

Ph-Free Packages ane Available

PDIP-24
P SUFFIX
CASE 724

S0IC-24 WE
DW SUFFIX
CASE 7E1E

24

PIN CONNECTIONS

=
F?_:r

Senaor
m-.nsi

& ¥

=1 R = = =]

Output Enetés

Relerence Ouieat

Current Senss
Feninvertng rput 2 |

Oscitator |10

Error Amp ?
Rinimverteg Inpest |

Emy Amg [

Ity Inpet 1

—u—chJ

|23 arake

| 22 | 60 T2 Selext
21 a,‘l
o

|17 Ve

16| Gnd

Current Senss

Inweiting input
|14 ] Pt Qg
| | Emar Amp Outf
1= Pt gt

Top View)

ORDERING INFORMATIOM

See detaled ordening and shipping nfanmertion in the package
dimensions secson on page 28 of this dats sheet

DEVICE MARKING INFORMATION

Sea general marking mlormaton in the devioe marking
section on page 28 af tes data sheol,

Eemicontucier Componants Indusies, LT, 2014 1
June, 2024 - Rev. 10
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MC33035, NCV33035

INTRODUCTION

The MC33035 is one of a series of high performance
monolithic DC brushless motor controllers produced by
Motorole, 1t contams all of the functions required o
implement a full-featured, open loop, three or four phase
maoior control system. In addition, the controller can be made
o operate DC brush motors, Comstrected with Bipolar
Analog echnology, it offers a high degree of performance and
ruggedness i hostile industrial envirmnments, The MO33035
contains a nobor pasition decoder for proper commutation
sequencing, i emperature compensated reference capahle of
supplying & sensor power, a freguency programmable
sawtooth oscillator, & fully accessible error smplifier, a pulse
width modulator comparator, three open collector top drive
outputs, and three high current totem pole bottom driver
outputs ideully suited for driving power MOSFETs.

Included in the MC33035 are protective features
consisting of undervoliage lockout, cycle=by—cyele current
limiting with a selectable time delayed latched shutdown
made, internal thermal shutdown, and 2 unique fault outpu
that can easily be interfaced to 8 microprocessor controbler,

Typical motor control functions include open loop speed
control, forward or reverse rotation, run enable, and
dynamic braking. In addition, the MC33035 has a 6 1207
select pin which configures the rotor position decoder for
either 60° or 1207 sensor electrical phasing inputs.

FUNCTIONAL DESCRIPTION

A representative internel block diagram is shown in
Figure 1% with various applications shown in Figures 36, 38,
3043, 45, and 46. A discussion of the features and function
of cach of the internal blocks given below is referenced to
Figures 19 and 36,

Rotor Position Decoder

An internal rotor position decoder monitors the three
sensor inputs (Pins 4, 5, 6) to provide the proper sequencing
of the top and bottom drive outputs, The sensor inputs are
designed to interface directly with open collector type Hall
Effect switches or opto slotted couplers. Internal pull-up
resistors are included 1o minimize the required number of
external components. The inputs are TTL compatible, with
their thresholds typically at 2.2 Y, The MC330035 series is
designed to control three phase motors und operate with four
of the mosi common conventions of sensor phasing. A
60 TID® Select (Pin 22) is conveniently provided and
atfords the MC33035 to configure itself to control motors
having either 607, 120° 240° or 3K)° electrical sensor
phasing. With three sensor inputs there are cight possible
input code combinations, six of which are valid rotor
positions. The remaining two codes are invalid and are
usitally cansed by anopen or shorted sensor line. With six
vilid input codes, the decoder can resolve the motor rotor
position to within a window of 60 electrical degrees,

The Forward/Reverse input (Pin 3) is used to change the
direction of motor rotation by reversing the voliage scross

the stator winding. When the input changes state, from high
to bow with a given sensor input code (for example 100), the
enabled top and bottom drive outputs with the same alpha
designation are exchanged {Ay to Ag. By to By, Crio Cg).
In effect, the commutation sequence is reversed and the
motor changes directional rotution.

Muotor onfoff control is accomplished by the Output
Enahle (Pin 7). When lett disconnected, an internal 25 pA
current source enables sequencing of the top and bottom
drive outpots. When grounded. the top drave oatputs turn off
und the bottom drives ane forced low, causing the motor to
coast and the Fauli output o activate.

Dynamic motor braking allows an additional margin of
safety to be designed into the final product. Braking is
sceomplished by placing the Brake Input {Pin 23} in  high
state. This cunses the top drive outputs to tum off and the
hattom drives to turn on, shorting the motor-generated back
EME. The brake input has unconditional prionty over all
other inputs. The internal 40 kL3 pull-up resistor simplifies
interfacing with the system safety—switch by insuring brake
activation if opened or disconnected. The commutation
logic truth table is shown in Figure 200 A four input NOR
gate is used to monitor the brake input and the inputs fo the
three top drive output transistors. lis purpose is to disable
bruking until the top drive outputs attain & high state. This
helps to prevent simuoltaneous conduction of the the top and
bottom  power switches. In half wave motor drive
applications, the top drive outputs are not required and are
normally left disconnected. Under these conditions braking
will still be accomplished since the NOR gate senses the
base voltage to the top drive output transistors,

Error Amplifier

A high performance, tully compensated ermor amplifier
with secess o both mputs and owtput (Pins 11, 12, 13) is
provided to facilitate the implementation of closed loop
muotor speed control. The amplifier features a typical DC
voltage gain of B0 dB. (1.6 MHz gain bandwadth, and a wide
inpul common mode voltage range that extends from ground
o Weer In most open loop speed control applications, the
amplifier is configured as a unity gain voltage follower with
the noninverting input connected to the speed set voltage
source. Additional configurations are shown in Figures 31
through 35,

Oscillator

The frequency of the internal ramp oscillator is
programmed by the values selected for iming components
Ry and O Capacitor Ct is charged from the Reference
Output (Pin 8) through resistor Ry and discharged by an
internal discharge transistor. The ramp peak and valley
voltages are typically 4.1 V and 1.5 ¥ respectively. To
provide a good compromize between audible noise and
output switching efficiency, an oscillator frequency in the
range of 2010 30 kHz is recommended. Refer to Figure 1 for
component selection.
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MC33035, NCV33035

Three Phase Closed Loop Controller

The MC33035, by itsell, is only capable of open loop
motor speed contmol. For closed loop mator speed control,
the MC33035 requires an input vollage proportional to the
motor speed. Traditionally, this has been accomplished by
means of a tachomeler o penerate the motor speed feedback
voltage. Figure 39 shows an application wherehy an
MC32035, powered from the 6.25 V reference (Pin 8) of the
MC33035, is wsed o generate the required feedback voltage
withoul the need of a costly tachometer. The same Hall
sensor signals used by the MC33035 for rolor position
decoding are utilized by the MC33039. Every positive or
negative going transition of the Hall sensor signals on any
of the sensor lines causes the MC32039 10 produce an cutput
pulse of defined amplitude and time duration, as determined
by the external resistor By and capacitor Cy, The output train

of pulses at Pin 5 of the MC33039 are integrated by the error
amplifier of the MC33035 configured as an inlegrator 10
produce a DC voltage level which is proportional to the
maor speed. This speed proportional voliage establishes the
PWM reference level at Pin 13 of the MC33035 motor
controller and closes the feedback loop. The MC33535
oulputs drive a TMOS power MOSFET 3=phase bridge.
High curments can be expected during conditions of stari=up,
breaking, and change of direction of the motor.

The system shown in Figure 39 is designed for 2 motor
having 1200240 degrees Hall sensor electrical phasing. The
system can easily be modified 10 accommodate G300
degree Hall sensor electrical phasing by removing the
jumper (J2) at Pin 22 of the MC33035,
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Figure 35. Closed Loop Brushless DC Motor Control

Using The MC33035 and MC33039
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