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Resume:

| dette projekt er der konstrueret en elektronisk taending til en 2takts forbraandings
motor. Denne taanding skal erstatte den originale taanding som sidder pa doner
scooteren, hvilket er en Suzuki AP50 fra” 96

Denne rapport er en beskrivelse af hvordan en elektronisk teanding virker og hvad
grundlaget for den blev opfundet. Der er flere mader at lave en elektronisk taanding
pa. Her vil en CDI (Capacitor Discharge Ignition) taending blive brugt, der
undersgges hvilken fordele og ulemper der er ved denne form for taending.

Instrumenter brugt

Philips oscilloskop PM 3919
Fluke multimeter 8050A
B& O stramforsyning SN16A
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| ndledning:

Elektronisk taending af typen CDI er en meget brugt teending. De bruges til sma
motorer, sasom plameklipper, generatorer, knallerter og sa videre.

De er blevet populaae af deres palidelighed, idet der ikke er nogle beveagelige dele
bliver didt, og der er ingen dele der skal jaevnligt skal justeres.

Dertil er der de forskellige milja krav, der har gjort at forbraandingen i motoren skal
optimeres, der er her den elektroniske taanding ger sin magi, idet at den kan leverer en
meget mere kraftfuld gnist, sa luft/benzin blandingen (gas blandingen) bliver antaandt
bedre.

En elektronisk taanding vil vaae opbygget som det her sesi Figur 1 Blokdiagram

CDI
Stator enhed Teendspole Taendrer

A

A

Fositions Mator
—» CPU
sensor Sensor

A

Figur 1 Blokdiagram

De 3 ting der forbliver som det oprindelige er. Statoren den der lever strem til CDI
enheden. Taandspolen den der booster taandspaandingen op til typisk 12.000V. Og til
Sidst teandreret den der antaender gas blandingen.

De resterende 4 ting vil blive konstrueret. CDI enhed, virker som en kontakt, det som
I "gamle dage’ var platinerne. CPU skal beregne taendingstidspunktet, ved hjadp af
de 2 sensor. Positions sensor skal angive hvilken position stemplet har i motoren.
Motor sensor, skal male pa motorens stand, her kan det foreeksempel vaare
temperatur eller CO2 udslip som taandingstidspunktet skal kompenserer for.



Teendingsanlaeg — Historisk udviklingl-2

Siden den tyske ingenigr Otto i slutningen af 1800-tallet patentansggte motor
systemet firtaktsprincippet, har der vaaret behov for en made at antaande den
komprimerede gas blanding i cylinderen.

Antaendel sen kan ske pato mader:

* Ved en kontrolleret selvantaandel se som i dieselmotoren
 Ved en kontrolleret antaandel se med en taend gnist som i benzinmotoren

En kontrolleret antaandel se hedder det, nar taand gnisten kommer et prascist antal
grader far toppen af cylinderen, hvilket er til passet ngjagtig efter motorens hastighed
og belastning. Hvilket kaldes avancering nar taandings tidspunktet sadtes tilbage, og
retardet ndr den sates frem.

Benzinmotoren er atid blevet brugt som forsgg ved udvikling af forskellige typer
taendingsanlagy.

| 1860 opfandt Jean Lenoir systemet til de klassiske teendingssystemer ved at anvende
en akkumulator, en sakaldt »ruhmkorff« spole og en slags taandstift.

Tanding ved »intermitterende kontakt« (mekanisk eller magnetisk) havde sine
glansdage i slutningen af 1800-tallet og blev brugt af mange bil konstrukterer.

Ar 1900 kom Robert Bosch med hgjspaandingsmagneten, som gennem to artier
fortraangte teendingssystemet med akkumulator og spole, der pa dette tidspunkt havde
darlig effekt og var upalideligt. Hvilket er kendt som Magnetos taanding.

Men sa begyndte udviklingen at tage

fart. Fra 1915 til 1924 kom en rakke | 23d 0_9;
fabrikater pA markedet med nihn Sybo—
tandingssystemet med akkumulator,

hgj spaendingsspol e og
afbryderkontakter, det vi i dag kender
som det klassiske taendingssystem,
(ketting system) hvilket Charles
Franklin Kettering havde udviklet i
1908 (se Figur 2* Patent tegning
1908) og som uden starre aandringer

blevet brugt i mange ar. Der er dog
stadige enkelte der stadig bruger dette

Figur 2! Patent tegning 1908
system.
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| 1960 begyndte nye bestemmelser at dukke op omkring keretgjer, ferst og fremmest
kampen mod milja pavirkninger, og strengere krav omkring luftforureningen

indf grtes.

| 1973 kom den farste oliekrise, som satte gang i bil konstruktarernes fremsynethed,
nu métte prestige vige for et fornuftigt forbrug.

Det klassiske taandingssystem havde nu set sine sidste dage. For med konstruktionen
af mere gkonomiske motorer med magre blandingsforhold og hgjere omdre ningstal
skulle mere praecis og kraftigere teand gnist til. | dag har vi taget elektronikken til
hjadp, hvilket giver en palidelig teendingseffekt med mindre gkonomiske
omkostninger.

Indferelsen af elektronik i taandingssystemet har medfart en stor forbedring af
gnistens kvalitet, som under alle driftsforhold bidrager til en forbedret
virkningsgrad, bedre gkonomi og heraf mindre forurening af vor natur og derved et
forbedret milja.

De fleste karetgjer har sdledesi dag fuldelektronisk styrede taendingsanlaag, som
giver en optimal taanding.

Teori

Elektronisk Teending.’

Af typen CDI

Capacitor Discharge | gnition.

Der er bade fordele og

ulemper ved at bruge

elektronisk taanding.

Fordelene ved at bruge :EN
elektronisk taending er, at
der ikke er nogen mekaniske CONTACT
dele. Hvilket har en ot g oppopeneze
begramset leve tid, som
eksempelvis kontakten. Den oy g \
bliver efter et stykke tid |

brug slidt, hvilket Figur 3° e R R R T

Kontakts levetid illustrerer. vt o ot
Desuden er der helle ingen
dele der hele tiden skal

justeres, hvilket er tilfaddet med den ”klassiske” taanding.

Figur 3° Kontaktslevetid
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Den mest betydende fordel, med elektronisk taanding er som far naevnt, at man kan
udvinde en meget mere prais, og kraft fuld gnist, hvilket medfere en bedre
forbraanding af gasarten.

Ulemperne ved elektronisk taanding. Der kan vaare problemer med at de enkelte
komponenter, ikke kan téle den varme, de bliver udsat for. Dertil kan der vaare
termiske udsving, der kan fa komponenternetil at virke upraecise. Her kan det
eksempelvis vaae en spaandings reference, der vil sta og varierer.

Vibrationer er ogsa en af de ulemper der er ved elektronisk teanding, sa
komponenternes ben mekanisk gdel agyges.

Fugtighed kan forsage, at der kommer lag&k stramme.

Og ikke mindst stgj, som kan interferer med eventuelle processor.

Hvordan virker CDI teendingen.

En CDI teending har 5 vigtige komponenter.
Se Figur 4 Simpel CDI

e Stator, virker som en dynamo, der producerer veksel spaanding.
Benaavnt som V1

e Thyristor, virker som en kontakt

Benaavnt som S1.

Kondensator, som sgrger for at der en energi nok.

Taandspolen, der booster taandspaendingen op.

Tendrer, der taander gas blandingen.

[ SPARK GAP

Maden denne CDI teending virker pa.

Af I adm ng

\
L

F|gur 4 Simpel CDI

1. C1Dbliver opladt af V1.

2. Sl lukker.

3. Kondensatoren aflader igennem taandspolen.

4. Der gar en strgm igennem spolen, hvilket medfarer en spaanding til taandraret.
| stedet for at bruge en kontakt, som der brugesi ketting systemet, bruges der i stedet
en thyrister, eller i den nyere teknik en IGBT



CDI Typer.*®

Der findes 2 mader at konstruere en CDI taanding pa De falgende typer er fraen
applikation fra ST, de falgende typer er kaldt ved navn Topologi 1 og Topologi 2.
Den eneste hardware forskel der pa disse 2 typer er at frilagbs dioden sidder
henholdsvis over thyristeren eller taandspolen.

De 2 méder der refererestil kan sesi Figur 5° Topologi 1 og Figur 7* Topologi 2.

Topologi 1.

PR SE

[1]
nn¢ +
Hv dEEE ||§ ; SPARK
SUPPLY SCR ’. A PLUG

Figur 5* Topologi 1
Nar kondensatoren er opladt, og der kommer en trigger spaading pa gaten, vil
kondensatoren aflades igennem thyristeren og ind i spolen.
Spolen vil derefter aflades igennem dioden og ind i kondensatoren.

A SCR CURRENT
WA 10A/div
0- i —
S \VAER DIODE CURRENT
4 / 10A/div.
\

Figur 6* Stremmei Topologi 1

| denne konstruktion vil thyristeren og dioden skiftevis lede, alt efter om det er
kondensatoren eller spolen der ”indeholder”. energien

Det kan i Figur 6* Stramme i Topologi 1 ses hvordan thyristerne og dioden skiftevis
leder.

4 SGS - Thomsen
® Motor Electric Manua



Topologi 2.
| denne konstruktion vil thyristeren lede, nar den far en trigger puls pa gaten, indtil at

kondensatorens energi er sendt over i spolen, hvorefter at spolen vil aflade igennem
dioden.

E PR SE
"

Ilhl Id ¢

HV SPARK
IPR %H% ; \

supry SCRY p Y T PLUG

_-..

Ia T

Figur 7* Topologi 2

| Figur 8* Stremme i Topologi 2 ses hvordan, farst thyristeren leder og derefter
dioden.

SCR CURRENT
10A/div.

P

S~ DIODE CURRENT
B 10A/div.

-

Figur 8" Stremmei Topologi 2



Der findes 2 mader at forsyne en CDI taanding pa. AC-CDI og Batteri CDI.

AC-CDI systemet har en stator, se Figur 10 Stator, som forsyning, hvilket vil sige at
den bliver forsynet, af en vekselstrams generator. Denne metode forekommer oftest
pa scootere og knallerter. Princippet hvordan systemet virker sesi Figur 9° AC-CDI

SENSOr

[
L
1
i
1
1
]
1

1
1
3
!
'
)

|

Figur 9° AC-CDI

g

Figur 10 Stator
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Batteri systemet, har til den forskel at den bliver forsynet af et batteri. Der er i CDI
taendingen en inverter der booster spaendingen op. Denne metode forekommer oftest
pa motorcykler.

Princippet hvordan systemet virker sesi Figur 11° Batteri CDI

—012 ¥ 0C +

Figur 11° Batteri CDI

Forskellen pé& de 2 typer, kan sesi Figur 12° Forskellen p& AC-CDI / Batteri CDI

Ved lave omdrejninger, og ved start, har batteri systemet en hgjere forsyning, og kan
derfor lave en bedre taand gnist.

Ideal '~ Batteri CDI
Spaending i
#
/
/ AC-CDI

Kandensatdr /
Spaending |/

/

/

1000 2000

N —

Figur 12° Forskellen pA AC-CDI / Batteri CDI
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Avancering.?

Taandingstidspunktet er afhaangigt, af den variere omdrenings hastighed og motorens
belastning. Det ger et behov for at aendre teandingstidspunktet.

Grunden til dette er at, gas blandingen er et stykke tid om at antaende, og opbygge et
tryk i cylinderen. Som det sesi Figur 13° Cylinder tryk forlab, hvilket er bensavnt

Maxirnal Tryk

Ny

Cylinder Tryk

Stigning ved gas t=nding

Teend gnisl

B

4]

Tid ———=

Trvk af stempel

Figur 13° Cylinder tryk forlgb

som tiden (T).Det maksimale tryk skal komme, pa et bestemt tidspunkt efter TDC
(top dead center), og datiden (T) er ikke proportionelt, med stigningen af
omdrejningstallet pa motoren. Vil det resultere at det maksimale tryk kommer for
sent. Hvilket kaldes for overretarderet. Se Figur 14° Cylinder tryk. Derfor skal
taandingstidspunktet komme fear, ved stigende omdrejninger.

® Motor Elecric Manual
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Cylinder tryk @ / 3

O

F 20" 7t

]
%
(-]

75+
Tazndnings grader

1. Preecis tendingstidspunkt: Gnist ved 31
2. Qveravanceret teendingstidspunkt; Gnist ved 52
3. Qverrelardret teendingstidspunkt: Gnist ved 53

Figur 14° Cylinder tryk

Hvis taendingen kommer for sent, overretardret(3), bliver virkningsgraden reduceret
betydeligt.

Hvis taendingen kommer for tidligt, overavanceret(2). Far man en maksimal
virkningsgrad.

Ved beggetilfadde, er der en uacceptabel forurening. Samtidig med at, det kan
forvolde skade pa motorens andre dele.

Den rigtige forbraanding er nar teendingstidspunktet ligger lige imellem,

som det ses p& kurve (1)i Figur 14° Cylinder tryk. Hermed opndr man en maksimal
virkningsgrad, ved en accepttabel forurening.

Der har i tidens |gb, vaaret flere mader at styre avanceringen pa, i "gamle dage” havde
man en skyde kontakt til at regulerer med. Derefter kom cetefugael kraft styring og
vakuum styring. Men i den nyere tid har elektronikken taget over.

13



Teendrar.’

Taandingsforl gbet. En gnist er opdelt i 4 faser som sesi Figur 15" Taand gnist forlgb.

e Farst opbygges der en spaanding over elektronerne, en s kal dt tasndspaanding
hvilket medfarer at gnist gabet bliver ioniseret, og dermed ledende. Denne
spaanding er patypisk 12.000 volt.

o Efter gabet er blevet ledende kommer gnistfasen, dette forlgb er meget synligt,
spaandingen ligger typisk pa 200 — 400 volt. Dette forlab varer et par micro
sekunder.

e Mellemfasen er ikke sa synlig, dette forlagb varer omkring 1 millisekunder

kV

B,

Figur 15’ Taend gnist forlgb

NS : et ]

1. Teendspasnding
2 Gnistfase

3. Mellemfase

4 Sluttefase

Tandspandingen bliver starre nar
e Starre elektrode afstand
e Starre kompression
e Magere gas blanding
e Starre radiostgjdsempningsmodstand
Gnist fasen afhaenger af
e Dentilfarte energi fra kondensatoren
e Turbulensi cylinderen.
Gnistens elektrode strgm skal ga fra center elektroden og ud til stel elektroden.

For at taend gas blandingen skal der under ideale forhold bruges under 1 mJ, men i
praksis hvor at gas blandingen for eksempel er mager, eller er ujaevnt fordelt, skal der
bruges 20 mJ.

" Motor Elecric Manual
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EMC/EMI.B

Electromagnetic compatibility / Electromagnetic interference
Der findes 2 problematikker, nar der omhandles EMC/EMI.

EMC Immunitet. Er ndr produktet modtagelig over for udefra kommende stgj.
Power transient. Pa et keretgj er der fyld med transienter, som kommer fra
taendingssystemer, starter motor, generator osv.

Radio frekvens immunitet. Radio antenne og radar systemer udsender et
elektromagnetisk felt, som kan skade elektriske systemer. Et sadan felt kan vaare pa
50-100 volt/meter, derfor skal elektriske systemer kunne modsta sadan et felt pa op
imod 200 volt/meter. Et ubeskyttet system kan risikere at gai stykker ved et felt pa
bare 1-10 volt/meter.

EM C Emissions. Er nar produktet, sender stgj ud til andre apparater.
Radio frekvens emission. Her kan det vaae hgjfrekvenser frafor eksempel en
adr./data bus.

Den mest brugte metode at reducerer EMI problemer pa, er ved print layoutet, det er
ogsa der, hvor den enkelte konstruktar, har mest kontrol. Denne metode er tilmed ofte
uden omkostninger.

Der er nogle retningdinjer, der skal fglges for at fa reducerer EMC problemer.
Dette er et udpluk fraen applikation note som INTEL har lavet.

1. Identificer kritiske kredsl @b

e Emission, her kan vaare Adr./Data bus. Lgsningen kan vaae at montere
en lille modstand i serie. Clock baner og krystallet skal placeres vak fra
stik.

e Immunitet, her kan det vaae reset, interrupt. Lgsningen kan vagre at
montere en lille kondensator, ved input benet. Og en lille modstand i
serie.

2. Planlagy layoutet
e Gruppere komponenterne
3. V&g print type

e 1lags.

e 2lags. Her kan den ene side vaare "stel”. Hvilket kan underrykke
eventuelle stgj. Skal monteres med cobber pure.

4. Afkoble forsyningen

8 Intel EMI Design Techniques
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o Afkoblealle IC kredse, med hgjfrekvens kondensator s tagt som muligt.
e Monter en ferrit paforsynings ben pa|C kredse
e Monter hgjfrekvens kondensator pa forsyning indgang

Disse 4 punkter reducerer udstralingen, som er lovpligtigt. Under direktiv
72/245/EEC der blev vedtaget i 1950. Udstraling fra et karetgj, med gnist teanding
system, skal begramses sa det ikke forstyrre radio og fjernsyn.

5. Sikre mod interferens
e Monter lavfrekvens filter paforsyning
e Monter kondensator pasignal ledningerne

Dette sikre mod indstraling, hvilket ikke er et lov krav.

For at fa EMC testet sit produkt, skal man ofte ud og fa det gjort ved nogle
specialister, hvilket kan vaae omkostnings fuld. Derfor er det en god ide at, udferer
nogle sakal dte hjemme test.

For at teste imod immunitet, kan der holdes en mobil telefon naa produktet, her
udsattes produktet for en elektromagnetisk felt pa omkring 30 volt/meter.

For at teste imod emission, kan der holdes en FM radio naa produktet, her ville der
kunne hares en indstraling i radioen.

Dog skal det siges ved de 2 test, at det kun er en bestemt frekvens der bliver testet p3,
men hvis der sker en fejl, ved disse test ved man der er et problem.

Konklusion af teori.

Dette er de undersggel ser der blev foretaget, inden hardware konstruktionen
begyndte, der blev brugt meget tid pa at lede og finde ligegyldigt materiale. Der var
stort set ingen bager eller applikations der rettet sig efter konstruktarer Der blev
fundet frem til, at der far hen har vaaret en god del til radighed, men er enten blevet
trykket tilbage eller fjernet pga. alderen pa dem. Der har desuden provet at taget
henvendel se til firmaet, der har leveret den oprindelige teending, men fik svaret at det
ikke var noget de kunne udtale sig om, da det var et samarbejde med produktienten af
scooteren. Sa det har vaget et "lukket land”.

Der er til sidst fundet en applikation fra SGS Thomsen, der henvender sig til
konstruktarer. Samt har 1ant bogen Motorcycle Electrical Manual pa biblioteket.
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Hardware.

| den felgende tekst er der beskrevet, hvordan den oprindelige taanding fra doner

scooteren virker.
Teksten er general dokumentation for valgte kredsl gbs typer, samt komponent valg.

Figur 16 Blokdiagram viser hvordan taandingen er opbygget.

Forsyning

L e

Sensor

CDI
e Power =g Taendror
¢ Processor
* Batteri
Forsyning

Sensor

Figur 16 Blokdiagram

CDI forsyning, forsyner CDI power kredslgbet, hvilket er en veksel spaending
scooteren Stator generarer. Denne spaanding ligger omkring 200 — 300 volt.
Batteri spaandingen er scooterens egen batteri pa 12 volt. Den skal forsyner sensoren

0g processoren.

Sensoren skal angive hvilke position stemplet har(antal grader far TDC). Der skal
undersgges hvilken sensor der finder sig bedst egent til dette. Der er besluttet at bruge
2 sensor, en processoren bruger og er den der normalt bruges. Den anden skal gar
uden om processoren, og har til fordel hvis batteriet er afladt, og motoren skal startes.
Nar kick starten drejer svinghjulet rundt, kommer der en ujaevn spaanding hvilket ger
at processoren ikke starter ordentligt op, og vil ikke kunne aktiverer thyristeren. Den

der gar uden om, er ikke sa afhamgig at spaandingen pulserer, og vil kunne starte

motoren.

Processoren skal beregne avanceringen, denne processor skal vaae en PIC 16F84, da
den er fraet tidligere speciae fag.

CDI power, der skal undersgges hvilken topologi der finder sig bedst egent til dette

proj ekt.
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Hardware
Oprindelige Teending.’

Den oprindelige taanding, fra doner scooteren, er en tanding fra Kokusan Denki CO,

den bestar af 2 dele.
1. Igniter & Ignition (U2194)

Hvilket er opbygget pa samme made som figur 10
2. Magneto (FP8176)

Hvilket er en stator, der producere

AC-spaanding. Princippet somi figur 11

CDI Boks
/R D1 c1
\\_/ ° M ° H
I'N R2 1 SPARK GAP

47 X1
D2
\/ D4
R1 D3
5.1

Figur 17 Oprindelig teending

Pulse genarator

E: OF: O

=_ )\
_ N

Figur 18 Stator speending

® Motor Elecric Manual
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Det specielle ved denne made at bygge en taanding pa, er at der ikke er nogen sensor
til at aktiverer kontakten (thyristeren).

Mé&den den virker paer at, under den positive halvbalge bliver C1 opladt igennem
D1, D2 er i spaare retning og der med off. Nar den negative puls kommer, er D1 i
spaare retning og D2 gar on, hvilket ger at katoden pa X1 bliver mere negativ end
gaten, og X1 gar on. Hvilket far D3 til at ga on. Og kondensatoren aflader igennem
X1 0g D3, og over i spolen

Under trigning af X1 er D3 off. R1 sidder for at begramse den negative spaanding

R2 begramser spaandingen pa gaten. D4 sidder som en fril gbsdiode.

For at gar denne taanding mere interessant, er der ogsa avancering i den. Som det kan
sesi Figur 18 Stator spaanding kommer der en positiv puls far, magneten og puls
generatoren er ude for hinanden. Og en negativ efter den er passeret.

Det er den negative der ger tricket, dafrafer naevnt, var den negative der aktiverede
kontakten. | Figur 19 Hurtig omdrejning og Figur 20 Langsom omdrejning illustreres
hvordan den negative puls kommer far ved hurtige omdrejninger og dermed
avancering. Og pulsen kommer laangere tid efter, ved langsomme omdrejninger, og

dermed retardet.

Figur 19 Hurtig omdrejning

Figur 20 Langsom omdrejning
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Kredsl gbs beskrivelse

CDI Power

Det er besluttet at analyserer de 2 CDI topologier fra SGS Thomsen. Ved at kigge pa
stramme og spaandinger i de 2 kredslgb, samt en praktisk test. Derudfravil der blive
besluttet hvilken der er bedst egnende.

Topologi 1.

Figur 21 Topologi Type 1 viser hvordan kredsl gbet er opbygget.
Thyristeren og frilgbs dioden sidder som en kontakt. Kondensatoren og spolen, er de
2 energi afhaangige komponenter.

At

Figur 21 Topologi Type 1

Kreds gbs funktionen er opdelt i 4 punkter.
1. Opladning af energi, kondensatoren oplades
2. Thyrister gar on (kortsluttet), kondensatoren aflades
3. Thyrister er on (kortsluttet), spolen oplades
4. Diode gar on (kortsluttet), spolen aflades
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1. Statoren drejer rundt hvilket generarer en veksel spaanding, som bliver

ensrettet, hvorefter kondensatoren vil blive opladet.
Thyrister og diode er off, og dermed afbrudt.

T

Forsyning

Spiending

%r

Figur 23 Strgm og speending i kondensator
%o

Forsyning

Stram

Spending

Kl

Figur 24 Strgm og speending i primaer spole

%

Forsyning

Spending

%r

Figur 25 Spaending i sekundaar spole
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2. Thyristeren bliver trigget pa gaten. Der far thyristeren til at ga on(diode
strakning). Kondensatorens farste side vil blive lagt til Ov + thyristeren
forward spaanding, hvilket vil traskke den modsatte side lige ledes negativ.
Derefter vil kondensatorens energi vil flyde over i spolen.

%

L1
-4
e
T T
¥

Figur 26

spaending

Y Stram

%
Figur 27 Strgm og speending i kondensator

Spaending

FErem

%
Figur 28 Strgm og speending i primaer spole

%

i
Figur 29 Spaending i sekundaer spole

22



3. ldet spolen bliver patrykt en strem fra kondensatoren, vil spolen forsgge at
opretholde den samme starrel se strem, hvilket resulteresi at der induceres en
positiv spaanding i spolen indtil der ikke mere strgm.

Thyristeren lukker nar der ikke gar mere strgm.

L1
=
—
i T e T e " S
£l

Figur 30

Hpemding

%

Figur 31 Strgm og spaending i kondensator

%

A Speending,

S

Y%
Figur 32 Strgm og speending i primaer spole

Spending

%
Figur 33 Spaending i sekundaar spole
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4. Thyristeren gar nu off(afbrudt). Spolen vil nu til at aflade, igennem dioden der
er gaet on (kortsluttet) og ind i kondensatoren.

%

YW

X

ol
-4
—_—

Figur 34

Apemling

Y%
Figur 35 Strgm og spaending i kondensator

%

v

Spending

i
Figur 36 Strem og spaending i primaer spole

%

id
Figur 37 Spaending i primeer spole
De 3 sidste punkter vil gentage sig indtil der ikke er mere energi tilbage, hvilket

primaat er afhaangig af bel astningen pa spolens sekundagre side.
Hvilket der ger at der kommer en sinus over spolerne.
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| Figur 38 Oscillogram af Topologi Typel kan ses en Pspice ssimulering af det
gennem gaet eksempel. Trin 2-3-4. Hvor tal markeringerne passer til far naevnt

kredd gbs beskrivel se.

[A] test_twpel-SCHEMATIZ1-rw.dat (active)

o — Sl — Spending ™ !
by Epala . Uwer I R A
' y ' : ' Kondensatar spole ' '

AN

Spending

_____________________

kondeasator \\ i

= =
)1 / /
| & - |1
-1 11
;Tz i
: tu A00UH
TD = 500n
TF = 500n
Py = 2m 1
PER = 20m
W1=0 A i
TR = 5000 s
W2 = 50 g 0
TD = 6m
— TF = 100n
0 PY = 2m
PER = 20m

Figur 39 Diagram af Topologi 1 simulering
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Topologi 2.

Figur 40 Topologi Type 2 viser hvordan kredslgbet er opbygget.

Thyristeren og frilgbs dioden sidder som en kontakt. Kondensatoren, er den energi
afhaengige komponent. Det er til forskel til denne topologi, frem for den anden er at
opladningen gar ikke igennem spolen, men igennem en diode.

] =4 |
1 1 &

Figur 40 Topologi Type2

Kredslgbet er delt op i 3 punkter.
1. Opladning af energi, kondensatoren oplades.
2. Thyrister gar on (kortsluttet), kondensatoren afl ades.
3. Dioden géar on(kortd uttet).

1. Kondensatoren oplades af statoren igennem dioden.

Figur 41

Apending

i
Figur 42 Strem og Speaending i kondensator
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2. Thyristeren gar on(kortsluttet), hvilket medfarer at den positive side af
kondensatoren traskkes ned mod Ov. Hvilket ger at den modsatte side tragkkes
ligeledes ned.

%

1.1
™l
o
T T
_} {_

Spending

Figur 43

Spaending

%
Figur 45 Strgm og Spaending i primaer spole

spaending

%
Figur 46 Spaending i sekundeer spole
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3. Spole vil forsgge at opret holde den samme strgm, sa der induceres en
spaanding, hvilket ikke kan komme hgjre en dioden forward spaanding.

iE

Figur 47

.

11

X

Sprending

>

%
Figur 48 Strgm og Spaending i primaer spole

Konklusion af CDI Power.

Der er et par forskelle pade 2 topologier.

Ved hgje omdrejninger er topologi 2 bedst, fordi Dwell tiden(oplade tiden) er mindre,
daden ikke skal oplade igennem taandspolen. Og gate trigger spaandingen kan vaae
kortere, dathyristeren kun tigges en gang. Pulsen vil blive kortere, jo hgjere
omdrejninger motoren har.

Der er dog den ulempe ved type 2, at der af ssdtes mindre energi i teandreret, da der
af sodtes mere effekt i dioden. Den momenterer spamding pa sekundaa spolen er ens,
sa hvis motoren har en ideal gas blanding, ville type 2 fortraskkes. Men da de fleste
motorer ikke er ideelle, fortraskkes type 1, der er dog den ulempe at gate spaandingen
skal triggesi lamngere tid.

Med hensyn til komponenter er type 1 ogsa bedre da !

Type 1 af sodtes der mere effekt i thyristeren end i type 2.

Type 1 afsadtes der mindre effekt i dioden end i type 2.

Samt i type 1 er det en puls stram, i stedet for en vedvarende som i type 2.

En thyristor der kan tale den af sate effekt, er billigere end en diode der kan tale den
af satte effekt.
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Valget af topologi.

Er baseret pa foregéende undersggel ser, samt at den oprindelige taanding topologi 2,
hvilket i praktisk ikke virke optimalt. Sa valget bliver topologi 1.

HOC

Dimensionering af CDI power.

Farst findes den maksimale spaanding, dette er gjort ved at male med et oscilloskop
pa CDI forsyningen, men den oprindelig taanding.

| d 100 WD
/’/ .f{{ amsiDiv

Dette oscillogram er malt pa statoren. Der er kun en lille negativ forsyning. Der vil
normalt vaare lige meget negativ som positiv, men den oprindelige taanding tragkket
den negative spaanding ned. Se afsnit oprindelig taanding
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Den energi afhaangige komponent er kondensatoren, og fratidligere teori vides det at
energien skal ligge over 20 mJ.

For at opna den mindste anbefalede energi skal kondensatoren minimum vaare 222nF
Kondensator vadges dog til 1uF, da spaandingen ikke konstant er 300V, den er
faldende ved hgjere omdrejninger. Den valgte sterrelse er ogsa det SGS Thomsen
applikation anbefaler.

Ensretter dioden. Ved en fgl og thyristeren ikke bliver trigget, vil kondensatoren
vaae opladt til 300V, nér CDI forsyningen bliver negativ vil der ligge en reverse
spanding over ensretter dioden pa

UC +(-1*U _CDI)=U Reverse
300+ (-1* —300) = 600V

Ensretter dioden skal kunne tale en reverse spaanding pa 600V
Thyristeren og frilgbsdioden skal kunne téle en reverse spaanding pa 300V

Strammen er ikke beregnet, da forbruget pa spolens sekundaa side er ukendt, men vil
blive malt i afsnittet malt opstilling.

Valget af de ovenstdende komponenter. Der blev fundet en 8 benet 1C kreds der
indeholdt disse 3 komponenter, en |CC03-400 fra SGS Thomsen, hvilket er beregnet
til CDI taendinger.

Men denne komponent var desvaareikke til at fa som sample. Sa der matte kiggesii
farnell katal oget.

Der blev fundet en thyrister, en 2N6509. Der kan tale 800V / 250A peak.

Til dioderne faldt valget pa IN40X X. Her skulle reverse spaandingen vaare pa 300V
ved frilgbsdioden og 600V ved ensretter dioden. Her kan 1N4004 / 1IN4005 bruges
For at ligge en sikkerhed magen ind vad ges 1N4007 til begge, der kan tale

1000V / 30A peak. Hvilket alligevel koster det samme, eller inde for et par gre.
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Sensor.
Der er valgt at bruge en hall sensor, til at angive hvilken position stemplet har. Dette
valg er pagrundlag af der ofte bruges denne type sensor ved auto elektronik, og
monteringen af dem virker ogsa nemmere.
Det blev en sensor fraallegro. Det blev besluttet at bestille et par forskellige hjem, da
det ikke var sikkert, hvilken der ville passe bedst til en givende magnet.
Dem der blev bestil hjem, havde faglgende specifikationer

e Beregnet til auto elektronik

e Unipolar

e Har hysterese
Det at de er beregnet til auto elektronik, ger at spaandings variationer ikke har den
store indflydelse, samt at de er mekaniske er stagkere.
Valget af unipolar er fordi det er mest praktisk med 1 magnet, desuden 2 magneter er
doblet sd meget uafbalanceret vasgt pa krumtappen, der kunne dog sattes en magnet
diagonalt overfor hinanden, sa der er 180° mellem den dbner og lukker, dette ville
balancerer vasgten pa krumtappen, men sa er der problemer med at den positive CDI
forsyning ville komme mens thyristeren er on. Sa valget blev 1 magnet og unipolar
hall sensor.
Det at den har hysterese, gar at jo mere hysterese jo laangere tid thyristeren er on.
Hvilket er vigtigt i den valgte topologi.
Det hall sensoren skal, er at g& on nar magneten er lige ude foran den, og veaeon i et
stykke tid.
Efter en praktisk test, har det vist sig at hall sensoren A3144 reagerer bedst pa den
udvalgte magnet. Hvilket er frars-components med fglgende data.

Feltstyrke
Type Dimensioner i mm GAUSS
MOl 1,6x16x127 575

Figur 49 Magnet Data

Den praktiske test bestod i at ferer magneten hen over hall sensoren, og opseverer
hvor langt magnet skal pa hall sensoren far den gar on, og hvor langt den skal vaek
for den gar off. Og hvor stor afstand der ma vaare imellem magneten og hall sensoren.

Il Hall Sensor

Magnet I\Afstand mellem Magnet

og Hall Sensor
Antal Grader

Figur 50 Test Af Hall Sensor

Det har savist sig at sensoren gar on, lige nar magneten er ved huset, og er dben fa
grader. Ved en afstand pa 1mm.
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Montering af sensor.

Der er som tidligere naevnt besluttet at bruge 2 sensor.

Den der gar uden om processoren er valgt til 10° BTDC(fer top dead center) og den
der gar igennem processoren pa40°BTDC. Disse punkter er ikke valgt ud fra noget
bestemt. De ikke er kritiske, de 40° er blot en punkt at processoren skal bruge til
udregne taendingstidspunktet. De 10° skal kun brugestil at starte motoren, hvorefter
den skal deaktiveres efter motoren er startet. Grunden til at den skal deaktivereser,
hvis der sker en fgjl i 40° sensoren, og dermed ikke aktiverer thyristeren, og der ikke
er nogle fgjl 10° sensoren, vil den antaande gas blandingen, og hvis motoren er oppei
omdreninger, vil trykket i cylinderen komme for sent (overretardet) og skade
motoren dele.

Det har fundet sig mest praktisk at monterer magneten pa et blassehjul, der har en
diameter pa 116,7mm. Der skal sa beregnes hvor sensorerne ska sidde, de monteres
pa et veroboard, der sadtes pa motoren.

Til at starte med afmaakes TDC péa blassehjulet. Derefter beregnes af standen hen til
10° og til 40°

TDC

40gr

Figur 51 Blaesehjul
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MOD

Figur 52
Afstanden fraTDC og hen til 40° punktet, kan findes pa falgende méade.

Vinklen delesop i 2 saman har en retvinklet trekant pa 20° som i Figur 52, sd kan
den modstaende katete findes og ganges med 2, hvilket er afstanden fra punkterne
TDC og 40°.

De 2 faktorer der er kendte er vinklen pa 20° og hypotenusen som er radius af
blassehjulet 116mm/2=58,35mm

sinV * Hypotenusen = ModstaendeK atete

sin20* 58,35mm = 19,957mm

Dette skal sa ganges med 2

19,957mm* 2 = 39,914mm

Pa samme made findes punktet til 10°
sin5* 58,35mm = 5,09mm

5,09mm* 2 =10,18mm

Disse 2 punkter afmaarkes pa
blassehjulet, derefter
pamonteres blaesthjulet pa
motoren igen, og sa kan man
afmaarke det allerede monterede
print, sA har man et rimelig
praecis afmaakning, hvor
sensorerne skal sidde pa printet.
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Farste kredslgb

Efter sensorerne var monteret, bliv f@lgende kredsl @b af prevet pa scooteren, hvilket
viste sig at virke. Der er ingen avancering sa omdrejnings tallet kunne ikke komme
ret hgjt op.
31 . \(\:l X1
R1 MD1N4007 1u

10

/N D2 X1 SPARK PLUG
D1N4007 2N6509
c2 R2

100n 100k

I

Batt Ureg Mont eret pa not or
/ U1A
CD4093B Batt Ureg
R4 JAY

Qi |

3 o
ouT Svce
o

R3

-~ C3

100n o U2
| A3144

— 0

g
< CD4093B

Figur 53 Ferste kredslagb

R1/R2/C2 sidder som en ”snupper” den fjerner transienter, valget af disse er ikke af
vaesentlig betydning, dog skal kondensatoren kunne tale over 300V.
R4/C3/U2 er sensor kredslgbet, idet at hall sensoren har open kollektor, skal den
bruge en pull up modstand, vaardien er ikke kritisk, den er valgt til 1k?. C3 sidder
som afkobling. Det er valgt at montere R4 ude ved sensoren, for at undga at der gar
en stram i signal ledningen, hvilket kan reducerer EMC fel.
Idet at hall sensoren bruger negativ logik, bruges NAND gaten til at inverter signalet.
R3/R5/Q1 sidder som en stram forstagker til thyristeren. If@lge thyristerens datablad
skal gaten patrykkes 0,7V / 10mA for at faden til at ga on. DaNAND gaten ikke kan
leverer denne effekt er det valgt at bruge en jordet kollektor kobling, som
stremforstaaker. For at stram / spaanding styre thyristerens gate skal der sedtes en
modstand i serie R3.
R5 er valgt til 4,7k?. R3 er beregnet til 1k?.

R3— (Uul-Ube) —Ugate _ (12v -0,7)-0,7v

lgate 10mA
R3 afrundes til 1k?

=1,06KQ

D3, er for at teste sensoren.



Efter denne test af hardwaren, kunne der sa derudfra vurderes at kredsl gbet virkede
som forventet. Efter dette kunne processoren monteres, processoren har 3 funktioner,
som kan sesi Figur 54 Processor blokdiagram. Processoren far signal fra 40°
sensoren. Processoren deaktiverer 10° sensoren(kill sensor). Og styre
thyristeren(kontakten)

CDI POWER

A

Kill
Sensor

A

Sensor

Figur 54 Processor blokdiagram

Det er besluttet at styre thyristeren direkte pa et processor ben, det er valgt at bruge
PORT B, dadet er den der kan belastes hérdes. Men har af hensyn til layoutet, er den
skiftet til PORT A, hvilket maks. kan leverer 20mA.

Processoren skal efter et given stykke tid, deaktiverer 10° sensoren, for at beskytte
motorens dele, hvilket ogsa giver mulighed for at lave en omdrejnings begraenser i
softwaren. Sensoren skal angive hvilken position stemplet har, sa processoren kan
taande kontakten pa det rigtige tidspunkt. Den samme sensor bruges, ogsatil at finde
omdrejning tallet, sA avanceringen kan beregnes.

CDI power konstruktionen er som det fernsavnte kredsl gb.
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Sensor kredslgb
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Sensorerne har som fratidligere kredsl gb en pullup modstand og en afkoblings
kondensator. Ligsom det forrige kredslab er der brugt NAND gate, men som
transistor er der brugt en PNP transistor, da strammen skal gaind i gaten for at den
virker optimalt.

For at beskytte gatene mod transienter, er henholdsvis D5/C3/R4 og D6/C5/R9
brugt. Modstandene R4/R9 kan vaae af en s stor sterrelse, at der ikke laves en
spaandingsdeling med R3/R8, hvilket vil resulterer i at indgangene pa NAND gaten
aldrig ville bliver hgj. De er valgt en faktor 100 starre. Som er 100k .

Dader skal vaare mulighed for at deaktiverer 10° signalet, er der blevet brugt en
NAND gate som virker som en kontakt. For at deaktiverer 10° sensoren skal linien
Kill 10gr ligges lav.

Der har vaget kigget pa at bruge tri state buffer, men har besluttet at bruge NAND
gates af gkonomiske arsager, daen NAND gate koster cirkadel halve.

Da hall sensoren bruger negativ logik, er det nadvendigt at inverterer 10° signalet,
inde det skal styre thyristeren. Samtidig kan gaten ikke drive thyristeren, sa der skal
0gsa monteres et driver trin. Det er valgt at gare dette med en jordet emitter. Q1 er
valgt til BC547, da den kan téle bade den gnskede spaanding og stram.

Der vides fratidligere kredslgb at, thyristerens skal gaten pétrykkes 0,7V / 10mA for
at fadentil at gaon. Der vadges som fratidligere kreddgb at bruge en 1k?til R7,
R6 er sat til 4,7k?, sakan kollektor strammen i Q1 udregnes.

]
o

IC=1R6+IR7
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IR6:M:£: 2,55mA
R6  4,7kQ

Ubatt — (Ugate+UD4) _ 12V —(0,7V +0,7V)
R7 1kQ

IR7 = =10,6mA

IC = 2,55mA +10,6mA = 1315mA

For at finde vaardien pa R5, skal hFEén i Q1 findesi databladet, hvilket satestil 200

IC  1315mA
hFE 200

IB=

= 65,75.A

Strammen i Q1 basis er -65,75pA

RS _ Ubatt —UBE _ 12V -0,V _ 17186k
IB 65,75LA

R5 afrundes til 22k?, da store vaadier til modstande kan have en negativ indflydelse
pastg.
Hvilket giver basis stram pa.

Ubatt -UBE 12V - 0,7V
R5 22kQ

IB = = 513,644A

Strammen | Q1 basis bliver dermed -513,64uA, hvilket er inde for det AND gaten
kan tale.

Af praktisk og overskueligt arsager nar der skal programmeres, er det valgt at
inverterer 40° signalet. Derudover skal signalet have skifte niveau fra CMOS il
TTL, dette kan gares med en jordet emitter, som i foregaende eksempel.
Modstandene R10 og R11 vadgestil samme vaadi som i ovenstaende eksempel.
R10 til 22k? og R11 til 4,7k?.

Hvilket giver fglgende kollektor og basis stremmei Q2.

IC = Vreg SV
RI1  4,7kQ

=106mA

_ BVreg—UBE 5V -0,7V
RIO 22kQ)

IB =19545,A
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Processor kredslgb

Kontakt

D3 D4

R12 D1N4148 D1N4148
330 N N 10gr sensor
o 17 18 A A A1 Batt Ureg "
40gr sensor 6 RAO RAL 7 /[
Yi 1 RBOINT RBL (g
WMHz T 2| RA2 RB2 g R14
O—% RA3 RB3 g
= RA4/TOCKI RB4 77+ 03 10K kill 10gr
16 RB5 75 R13 BC547
157 OSCL/CLKIN RB6 {75
[ ] OSC2/CLKOUT ~ RB7 0
5v Reg 5v Reg 10k
D7 A a /
Z pp—
D1N4148 4| uein Z oo | 14 =)
c7 cs A
R15 15p 15p U4 co C10
1k — — PIC16F84 1o 22u 100n
0 0
-0 -0

* c1s
2.2u

)

Figur 55 Diagram af processor

MCLR kredslgbet er valgt ud fra, PIC bogen PIC for Beginners. Den sgrger for at
PICén bliver startet ordentlig op, i form af PICén farst begynder at opererer efter
kondensatoren C er opladt. Hvilket giver en delay tid pa.

5¢ = (R*C)*5
5¢ = (IkQ* 2,24)* 5=11mS

Opladetiden for C15 er 11ms, aflade tiden er betydelig mindre da den vil aflade
igennem D7, hvis forsyningen forsvinder.

Krystallet Y1 er midlertidig valgt til 4 Mhz, dette kan aendre sig hvis softwaren
kraever det. Kondensatoren skal if@lge databladet vaae imellem 15pF-33pF. Her er
C7 og C8vagt til 15pF.

40° sensor er valgt vage interrupt styret, der skal i softwaren indstillestil at veare en
positiv gadende kant trigning, for at fa det mest prascise stempel position.

Der er pa forsyningen, monteret en afkoblings kondensator, samt en elektrolyt til at
stabiliserer for spaending variationer.
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Styring af thyristeren. Som far neevnt er det valgt at kerer direkte pa processoren
benet. For ikke at belaste de 2 sensor kredslgb, med hinanden, er det valgt at sadte en
diodei serie. R12 er for at styre stram / spaending af thyristerens gate.

R12 skal derfor beregne sdledes.

R12 - Ul- Dl-Ugate
lgate
Ri2= Y 0N =07 _ 560,
10mA

R12 afrundestil 3307?

Til at deaktiverer 10° sensoren, skal der vaae OV panet linien Kill 10gr.
Dette klares med en jordet emitter.

Kredslgbet virker somen TTL til CMOS konverter.

Q3 vadgestil at vaae en BC 547, og modstanden vadges til 10k?

Forsyning.

Til at forsyne de beskrevne kredsl gb, bruges enten scooteren eget batteri hvilket er
refereret som " Batt Ureg” eller bruges der en 5V beskrevet som”5vReg”, der kommer
fraregulatoren som sesi Figur 56 5V Regulator

Batt Ureg us 5v Reg
A\ LM7805C JA

a
IN  SouT
BATTERI o
T | |
0

c13 = —— C16 — c17 - c14
220u 100n 10n 47u
%

Figur 56 5V Regulator

De brugte kondensator brugestil at gge stabiliteten ved batteri sving, samt at fjerne
transienter og undga regulatoren gar i sving. C13 og C14 er skgnnet til henholdsvis
220uF og 47uF. C16 og C17 er valgt ifglge datablad. Regulatoren vadgestil at vaae
en LM78I05, da den kun skal forsyne processoren som bruger maks. 20mA og
CMOStil TTL konverteren har et forbrug pa 1,1mA.
Den maksimale af satte effekt i US er

P = Ubattmaks* (Icpu + Ikonverter) = 13,7V * (20mA+ 11mA) = 289mW
Hvilket giver en junction temperatur pa

Tj=(P*0,_,) + T, = (289mMW * 180) + 40° = 92,02°

Hvilket er inde for det tilladte. Denne temperatur ville heller ikke blive aktuelt, da
stremmen i processoren og i konverteren er pulsserene vil delta stremmen veaae
meget mindre. Delta strammen er afhaangig af omdrejningstallet og softwaren, iform
af hvor lang til outputtet pa U4 ben 18 er hgj.

39



Konklusion af hardware. For test og mainger se afsnit Test malinger.

Den eneste aandring der evt. skulle vaare pa hardwaren er at monterer et forstaarker pa
processorens ben, der styre thyristeren.

Til beregningerne er der ikke taget hgjde for, spandings variation 12V til 13,7V.
Samt er lak strammene i logik kredsene medtaget.

Kollektor emitter spaandingerne patransistorerne, er heller ikke medtaget.

Dade beregnes som ideale.

Det er stadig ukendt hvor meget strem der gar i ensretter dioden / fril gbsdioden /
thyristeren. D1/ D2/ X1. Dette vil blive malt i afsnittet Test malinger.

Hvis CDI power delen skal laves bedre, skal der kigges pa taandspolens primear
tabsmodstand, jo mindre modstand, jo mer kraftig spaendings stigning, og dermed
mere kraft fuld gnist. Den brugte taandspole, hvilket stammer fraen Y amaha Jog, har
en modstand i primag spole pa0,5?, som er malt med 4 tradsmaling. Men denne data
kan ikke brugestil noget, da der ikke er noget at sammenligne det med, da det ikke er
muligt som privat mand at fa udleveret oplysninger om dette.

Derudover kan der kigges pathyristerens fglgende data.

DYNAMIC CHARACTERISTICS

Critical Rate of Rise of Off-State Voltage dvidt - 50 - Vius
(Gate Open, Rated Vg, Exponential Waveform)
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Test malinger

Der er foretaget strem og spaandings malinger pa diverse komponenter, disse
malinger er malt med et teendrer liggende i fri luft. Dette vil ikke vise, de helt
korrekte strem og spaandinger. Det har ikke vaaet muligt, og male pa doner
scooteren, da den motor maessigt er slidt og ikke karer optimalt, har det ikke vaaret
muligt for oscilloskopet, at trigge pa pulsene. Firmaer der arbejder og udvikler

el ektroniske taandinger, har selv sagt heller ikke en scooter stédende som de laver test
pa, de har til gengadd et sdkaldt Pressure Chamber, de udferer test pa.

Falgende prove opstilling sa siledes ud.

DC Simulerer Elektronisk
Supply . Stator . Taending
PIC Simulerer
Proveboard I Sensor

Figur 57 Prove opstilling

DC supplyen er en 30v dc stramforsyning, denne spaanding er en faktor 10 mindre
end scooterens stator.

PIC preve board er et kredslgb der blev lavet under speciale faget PIC, det er et board
som kan braande en PIC 16F84 kreds, samt er det et test board s PICén kan kerei
printet. Hvilket det gar her, PICén laver styre pulsen til kredslgbet der ssmulerer
scooterens stator, og laver pulsen der ssmulerer sensorerne. Til dette er lavet et
program. Hvor at Statoren har en pulsi 2mS med en duty cycle pa 26mS. Pulsen til
sensoren kommer 2mS efter hvilket ogsa har en duty cycle pa 26mS.

Da sensorerne bruger 12V og PIC processoren 5V, er det ngdvendigt at forstaarke

signalet, med en faktor

LY

AU =24
5 g9
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Batt Ureg

UIA™\

PIC Prgveboard 3 %Oatt Ureg
* U1B“

ouU +
2 ; Elektronisk Teending

LM358 — 6
-0

<

Figur 58 TTL til CMOS

Der vadges at bruge en op-amp til dette kredslgb, idet at op-amp skal kare rail to rail,
vadges det at bruge LM 358, dader er 2 kredse i en case, vadges det at bruge den
overskuende som buffer, i stedet for at binde op til halv forsyning. Da signalet ikke
skal fase vendes, bruges en non inverterende kobling.

De 2 modstande findes pa falgende méde.

Forstaarkningsformlen for en non inverterende kobling er

AU =g
R2

Der vides at forstaarkningen skal vaare 2,4gg, sd man har fglgende

AU —1:E
R2

Rl
2,400 -1=—=14
g9 -1=—>=14g9

Derefter findes den neameste vaadi i tabellen Opslags liste til modstande.
Se bilag.

R1 vadgestil 47k?, og R2 vadgestil 33k?

Som giver forstaakningen.

AU = E+1: erl: 2,424q9
R2 33kQ
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Til at ssimulerer Statoren, skal pulserende fra PIC preve boardet. Komponenter er
valgt ud frahvad der var lager vare, da de ikke har den store betydning. Det der blev
kigget efter var at de kunne tdle en stor spaanding.

Eor svni n D3 El ekt r oni sk
y g D1N4007 Bo2eac t adi ng

J1 p1-"
D1N4007 %X J2
1 c1 c2 1
2 *jou = 100n 10" 2
D1N4007
CONN PCB D2 4 R2 CONN PCB 2
N
— 1.8k
D4 —
D1N4007 Rr30 B

| [+

N

BD139
J3

1
2

PI C pragve board [

CONN PCB| 2

-0
Beregninger pa Stator simulerings kredsl gbet.
hFEén i transistorerne er begge pa 30.
Der skannes pa at forbruges pa den elektroniske taanding er 1A.
Forsyningen sadtesi 60V.
Det er valgt at bruge en brokobling, da den eneste hgj volts kondensator kun var pa
10pF.
Sa kollektor strammeni Q1 er 1A, der efter kan basis streammen findes,

B=—— ¢ —1A—3333mA

hFE 30

Sa kan R2 findes
_ Ufor. - QIUBE _ 60V - 0,7v _ 178k
Q1B 33,33mA

R2 vadgestil 1,8k?

Nu kendes kollektor strammen i Q2 som er lige med Q1I1B

Sa kan basis stremmen findesi Q2.
IC  3333mA

IB= = — =111mA
hFE 30
Sa kan R3 findes
_ Upic— Q2UBE _ 387kQ
111mA

R3 vadgestil 3,9k?

43



Falgende strem malinger er fortaget med en shunt modstand pa 0,22? og en
forsyning pa 30 v.

Da CDI power kredslgbet er afhaangig af hvor lang tid pulsen pa thyristerens gate er
der, er nogle af malingerne malt med en kort puls pa 50uS og en lang puls pa 2ms.
Damalingerne er malt med en 30V forsyning, skal der ganges med en faktor 10 for at
fa en korrekt maling, da scooterens egen forsyning er 300V

100Dy
0,1 melDiw

Figur 59 Strgm i primaer spole ved opladning



100D

N 0,1 msiDiv

Figur 60 Strem i primaer spole ved gnist —lang puls

100rmY D
S0usiDiv

Figur 61 Strgm i primaer spole ved gnist - kort puls

Det kani Figur 60 Stregm i primaa spole ved gnist —lang puls, og i Figur 61 Strem i

primaa spole ved gnist - kort puls ses at, ved en lang taandtid af thyristeren af sadtes
mere effekt i spolen.
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100Dy
Fan 0, 1rmslDiw

Figur 62 Stregm i thyrister - lang puls

100mYiDiw
L S00ID i

Figur 63 Strgm i thyrister - kort puls

Det sesher i Figur 62 Strem i thyrister - lang puls, og i Figur 63 Stram i thyrister -
kort puls, at thyristeren kun leder en gang.
Strem peak i thyristeren.

| U 300mvV

= * Faktor10 =
Rshunt 0,220

Hvilket er inde for det den kan klare.

*10=13,6A
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100D
0,1 msiDiw

Figur 64 Strem i frilgbs diode - lang puls

100mWiD iy
00Dy

Figur 65 Stregm i frilgbsdiode - kort puls

Stram peak i Frilgbs diode.

| U 200mvV

= * Faktor10 =
Rshunt 0,220

Hvilket er inde for det tilladte.

*10=9A
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{ 100Dy
A 50Dy

Figur 66 Indgangsstrem til CDI power - lang puls

100rmiDiy
r"l\' A0usiDiv

Figur 67 Indgangsstrem til CDI power - kort puls

Her i Figur 66 Indgangsstrem til CDI power - lang puls, og i Figur 67 Indgangsstrem

til CDI power - kort puls, at energi forbruget er betydeligt starre ved en lang puls.
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1 10¥IDiv
| 20msiDiy

Figur 68 Spaanding pa indgang - lang puls

10D
20msiDiv

Figur 69 Spaending paindgang - kort puls

Det kan sesi Figur 69 Spamding paindgang - kort puls kan CDI power kreds gbet
bruger salidt energi at kondensatoren prove kreds gbet Stator ikke bliver afladit.
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Stram
100mYiDiw
20usiDiv

sSpaending
100D
20usiDriv

:E-r
Jk

Figur 70 Strgm/Speending i primaer spole ved opladning

sp&ending
——

.—___!__..- 200Dy
A0usiDiv

Ilr'w ﬁ“‘;“---.__
atram

J‘ 200mMiDiy
A0UsDiw

Figur 71 Strgm/Spaending i primaer spole ved gnist
Fase forskydning i spolen. Spaanding fer Strem
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Spaending
e 20Dy
A0usDiv

uJ aStram

— | 200mYi Dy

a0us/Div
-.._.-.

Figur 72 Strem/Spaending i kondensator

Fase forskydning i kondensatoren. Strem far Spaanding.
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Det er forsggt at bygge CDI power sa kompakt som muligt i det at print banerne
virker som antenner. Tykkelsen af bannerne ved CDI power er valgt til 40 mils, pga.
de store stram trak der er.
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Software.

Ignition uden avancering.
Flowchart.

Main

Init

4
Do loop
until
interrupt

Int. flag

/

Test
Mute 10gr

h J

Mute 10gr
-1

Deaktiver
10gr

h J

Teending
ved 15gr
BTDC

T

Return
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Pseudokode

Init
Main
Do loop until interrupt ;venter pa interrupt
Interrupt
If (mute 10gr = 0) ;hvis 10gr sensor stadig deaktivret
Wait! 820uS
Porta,1 =1 ;teender gnist ved 15° BTDC
Wait! 370uS ;sikre kontakten er hgj tid nok
Porta,1 =0

Retfie ;retunerer fra interrupt



Source kode
PR R R R R R R R EEEEE TR R R EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE R R EEE R R R e EEEE R R EEEE Edd
]

* %
; Des
Ignitio

;. Tend
o Til

;. Tead

sk kkkk ok

; Fil
; Dat
; Fil

; Pro

; Conpany: For OIS, Allegade |ITET
; E- Mai | : i nfo@a- net . dk

sk kkkk ok

; Fil

; Conpi | er: M crochip MBLAB version 5.70

*kk k)%
; Not
; MODI
; Dat e

*kkkKk*k

cription:
n program ned fast avancering

* % x *

ni ng uden advancering
test af hardware

ti dspunkt 15gr BTDC = 833 instruktioner efter interrupt

EE R R R I I I R I R R I R I I R R R I S I S I S

enane: I gn. ASM
e: 10. 06. 03
e Version: 1.0

* & % ¥ ook % ok ok % K ok X

gramer : Lars M Pedersen

EE R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R I R I S

es required:

khkkhkhkkhhhhhhhhhhhhhhhdhhhdhhdhhhdhhhdhhhdhdhhddhdddhdddhdddhrddhrrdrrdrxdkx

es:

FI CATI ON LOG :
Wio Vers Conmments

*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*

khkkhkkhkkhkhhkkhkhhhkhhhkhhhhhhhhhhhdhhkhhhhdhhhhhhdhhhkhhhhdhhhhkhdhrkkhrrkhkk*x*x

LI ST p=16F84 ; PICl6F844 is the target processor
#i ncl ude P16F84.INC; Include header file

__CONFIG _XT _OSC & PWRTE ON & WDOT_OFF & _CP_OFF ; Configuration

for PIC progranmer

| D- code

__ 1 DLOCS OX3ABE
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chkkkhkAhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkkkkkk 1 1 1 H kkhkhkkhkhkkhkkhkkhkkhkkhkkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkkhkhkhkdhkhhkhkhhkkk*x
; Initialisering

ORG 0x000 ; Processor Reset vector
got o init ; Go to beginning of program
ORG 0x04 ; interrupt vector |ocation
goto I SR ; Interrupt Service Routine

chkkkkhkkhkhkhkkhkhkhkkhkhkhkhhkhkhhkhkhhkhkhkhkhkh kK Erk|6&'|ng af Val’lab| er khkkkhkhkkhkkhkhkkhkhkkhkhkhkrkk*

cbl ock h' 10 ;Start pd erklazing af variable efter porte mm
count

count 2 ; Indss variabl er her

ign

mut e_10gr

endc ; Stop for erklering af variable

EEE S S S S S IRk S Sk S S Rk b S o Inltlallserlng af hardmre *kkhkkkkkhkkkkhkhkkkhhkkkk*k

nit

bsf STATUS, RPO ; Sel ect registerbank 0

novl w b' 00000001'; Value uses to initialize data direction
novwf TRI SB ; Set RBO as intput - '0' is output

novl w b' 00000000'; Value uses to initialize data direction
novwf TRI SA ; Set RAO..RA4 as out put - "1 is input
novl w b'11001111"

novwf OPTION_REG ; Enabler RBO interrupt, ned rising trigger
novl w B' 10010000’ ;

novwf | NTCON

bcf STATUS, RPO ; Sel ect registerbank 1

EEE R S S S S S b S I S S I I I I I S I I S I S I S I EE R b I I I b S
; Sour ce kode

clrf PORTA
clrf PORTB
novl w b' 00010100
novwf mut e_10gr
mai n
goto mai n ;1 oop, venter pa interrupt

chkkkkhkkhkhkhkAhkhkhkAhkhkhkhkhkhkhkhkhkhhkAhkhkhkhkhkhkAhkkhk Kk Subr OUtI ne khkkhkkhkhkhkhkhhhhhhkhhhkhhhkhhkhkrkhkrkk*

del ay833 ; 820 instruktioner

movl w d' 00'
nmovwf count
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nmovIl w d 13

novwf count 2
del ay833_1
i ncfsz count ; 767 instruktioner
goto del ay833_1
del ay833_2
decfsz count 2
got o del ay833_2
return
ignite ;tender i 388 us
bsf PORTA, 1
novl w b' 10000000 ; 128
novwf ign
ignite_2
decfsz ign ; 385 instruktioner
got o ignite 2
bcf PORTA, 1
return
;******************************* | nt errupt Rk S I Sk S bk S S Rk S
| SR
bcf I NTCON, G E ; deakti veret interrupt
nmovfw mut e_10gr
btfsc STATUS, Z ; har der veret 20 pul ser
goto j unp ;de fogrste 20 pul ser ger ingenting
decf mut e_10gr
goto i sr_end
j unp bsf PORTB, 1 ; deaktiverer 10 gr puls efter 20 pul ser
call del ay833 : kal der del ay, s& 15gr gni st
call ignite ;tander for gnist
i sr_end
bcf I NTCON, I NTF; fjener interrupt flag
bsf I NTCON, A E ; aktiverer interrupt
RETFI E ;retunerer fra interrupt

R R R R R R R R R R R R R R R I R I R I S I I S I S I I O I I O O
1

END;



Test Board

Flowchart

Main

Init

Stator
=1

Delay
2mS

Stator
=0

Delay
2mS

Sensor
=1

Celay
2mS

Sensor
=0

Delay
20msS
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Pseudokode.

main

end

init
portB,1=1

portB,0 =1
wait! 2ms
portB,0=0
wait! 2ms
portB,1=0
wait! 20ms

;Stator aktiv 2ms duty cycle 26ms

;sensor aktiv 2ms duty cucle 26 ms
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Source kode

Rk b Sk b S R I Sk b O R kS o R R I S O O

; Descri pti on: *
. *
f *
. *
;  Test Board til at sinmulerer en scooters stator og pul sgiver *
. *
j *
; PORTB,1 er stator Denne er hgj ved puls | | *
' *
. *
; PORTB, 2 er pul sgiver Denne er lav ved puls | *
. *
*

khkkhkhkkhkhhhhhhhhhhhdhhhdhhhdhhhdhhhhhhhhhhhhhhdhhhdhhhdhhhdhhhddhdhdhhdhrrhrrkdrx*

. *

; Fi | enane: Test Bo. ASM *
; Dat e: 10. 06. 03

; File Version: 1.0

; Pr ogr anmer : Lars M Pedersen

; Conpany: For OIS, Allegade |ITET

; E- Mhi | ; i nfo@a- net. dk

chkkkkhkkhkhkhkAhhkhkAhhkhkhhkhkhhkhkhhkhkhhhkhhhkhhhkhhkhhhkhhkhhhkhkhhkhkhkhhkhhkhkhhhkhhkhkhhkhkhkhkhkhkhkhkkk

; Files required:

; Conpi | er: M crochip MBLAB version 5.70

Rk b Sk b b S S Rk Sk S S b Rk Sk S S S R kb O O

; Not es:

; MODI FI CATI ON LOG :
;. Date Who Vers Comments

*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*
*

EE R R R I R R I R I I R R Rk R I I R I I R I I I R R R I I R I R I

LI ST p=16F84 ; PICl6F844 is the target processor
#i ncl ude P16F84.INC; Include header file

__ CONFIG _XT OSC & PWRTE ON & WDT_OFF & CP _OFF ; Configuration
for PIC- progranmer

__ | DLOCS 0x3ABE
| D- code

chkkkkhkkhkhkhkAhhkhkAhkhkhkAhkhkhkhkhkhkhhkAhkhkhkAhkhkhkAhkkhk Kk I nl tl al | Serl ng*******************************
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ORG 0x000 ;. Processor Reset vector

goto Mai n ; Go to beginning of program

R b b b b b b I b I b I b b I I I S b o 1 1 kkhkhkkhkhkkhkhkkhkkhkhkkhkhkkhkhkhkhkkhkkkk*k
; Erklaxing af variabler

cbl ock h' 10 ; Start pa erklaing af variable efter porte
nm

count

count 1

count 2

count 3

count 4

endc ; Stop for erklering af variable
;***************************** Inltlallserlng af hardv\are kkhkkkhkhkkhkhkkhkhkkhkkhkkkkkk*k
Mai n

bsf STATUS, RPO

novlw b’ 00000000’ ; Value uses to initialize data direction

novwf TRI SB ; Set RBO..RB4 as output - '0' is output

novlw  b' 00000000’ ; Value uses to initialize data direction

novwf TRI SA ; Set RAO..RA4 as input - "1 is input

bcf STATUS, RPO ; Select registerbank 1

CEE SR S S b b b b S I I I I I I I b I I I S I S I S I I EE R I I I I I b b I I I I I I I
; Sour ce kode

clrf PORTB ; nulstiller porthb
clrf PORTA ; nulstiller porta
bsf PORTB, 1 ; sadter portb,1 hgj

; sensor spandi ng hgj

t est bo

bsf PORTB, 0 ; stator aktivret

cal | del ay2ns ; delay pa 2, 3ns

bcf PORTB, 0 ; stator deaktiveret
call del ay2ns ;

bcf PORTB, 1 ; pul sgiver aktiveret
cal | del aykort ;

bsf PORTB, 1 ; pul sgi ver deaktiveret
call del ay20ns ; delay pa 20ns

goto testbo

EEE I I I b b I I I b I I I I I I I I b b I b I b b I 1 khkhkkhkhkhkdhhkdhhdhdhkhhkhkhkhkdhhkddrdhdkhhkdhkhkdkkdkx
; Subrouti ne

del ay2ns



nmov!| w

nmovwf
del ay2

i ncfsz

goto

decfsz
got odel ay2

return

del ay20ns
nmov!| w
nmovwf
del ay20
i ncfsz
goto
decfsz
goto
return

del aykort
novl w
novwf
del aykort_1
decf sz
goto
return

d 3
countl
count

del ay2

;. Fra 255

countl

; 770 * 2

d' 26'
countl

count

del ay20
count 2
del ay20

d' 15'
count 3

count 3

del aykort _

;2 instruktioner

; Fra 0 til 255 er incf og goto 3 instruktioner
; for hvert gennemlgb 255 * 3 = 765
til O er incfsz 2 instruk 765 + 2 = 767

; Fra 3 til 1 er decf og goto 3 instruk
; plus de gverste = 3 + 767 = 770 ;instruk
;Dette kgres 2 gange

= 1540 instruk + 2 decfsz = 1542 instruktioner
; Instruktioner 767 + 1542 +2 = 2311 stk

: + 4 for call/return ialt = 2315 stk

; instruktioner ialt 19252 stk

1

R R R R R R R R R R R R R R R R R R R I I I I R I I I I R O I

1
* k% k%

END;
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Konklusion:

Det har vist sig at hardwaren virkede, som det var for ventet. Som det ogsa kan ses ud
af malingerne, der har dog vaaret mange problemer med EMI under test malingerne.
Hvilket har resulteret i en del afbraandte transistorer, til at afhjadpe dette er der
monteret ferrit ringe pa signal ledningerne fra PIC prgve boardet, samt monteret 10?
I serie med.

Der er ikke opserveret nogle fejl ved montering pa scooteren, men den har ogsa kun
vaget startet, da produktet desvaare ikke er faardig, sa en endelig 100 % test er ikke
lavet.

Det som ikke blev lavet som forventet, er programmet med anvancering, hvilket var
hoved malet med projektet. Og sensoren der skal fale pa motoren er heller ikke lavet.
Der er géet for langt tid med undersggel ser.

Til tidsplanan kan siges at den ikke overhold, den planlagte ferie blev ikke holdt pa
grund af travlhed. Samt nogle andre sméting!

Andringer til projektet. Der skal laves et program, med avancering.

Der skal monteres en stelplade pa layoutet, for at reducerer stgj. Komponenterne skal
vage SMD, sa det kan vaare mere kompakt, og dermed mindre stgj. Og der skal vaae
mulighed for at omprogrammere PICén siddende i printet, sa det er muligt at justerer
avanceringen.

Litteratur liste:

Analog teknik 1 & 2 |SBN 8760001259 / 8760099984
Microcontrollere ISBN 8757113793
Microelectronics ISBN 0070423318
Electronic Device ISBN 0133361810
PIC Beginners guide

Teknisk Matematik |SBN 8778812291
Motorcycle Electrical Manual ISBN 1859604714
Grunlaggende EMC T-306

Turboc++ ISBN 8777830083
. -hooks,dk

WWW.St.com)

Www.intel.com
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Bilag:

Medfalgende CD har fglgende indhold:
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Applikations notes
Billeder

Datablade
Dokumenter

Excel Ark

Pspice simuleringer
Orcad kredslagb
Orcad layout

PIC program
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Komponent liste

Part Reference Value Type

C1l 1lu Kondensator
C2 100n Kondensator
C3 in Kondensator
C5 1n Kondensator
C7 15p Kondensator
C8 15p Kondensator
C9 22u Elektrolyt
C10 100n Kondensator
Cl1 22u Elektrolyt
Cci12 100n Kondensator
C13 220u Elektrolyt
C14 47u Elektrolyt
C15 2.2u Elektrolyt
C16 100n Kondensator
C17 10n Kondensator
D1 D1N4007 Diode

D2 D1N4007 Diode

D3 D1N4148 Diode

D4 D1N4148 Diode

D5 D0O5AZ15 Zener Diode
D6 D0O5AZ15 Zener Diode
D7 D1N4148 Diode

J1 CON2 Skrue terminaler
J2 CON2 Skrue terminaler
J3 CON4 Skrue terminaler
Q1 BC557 Transistor
Q2 BC557 Transistor
Q3 BC547 Transistor
R1 10 Modstand
R2 100k Modstand
R4 100k Modstand
R5 22k Modstand
R6 4.7k Modstand
R7 1k Modstand
R9 100k Modstand
R10 22k Modstand
R11 4,7k Modstand
R12 330 Modstand
R13 10k Modstand
R14 10k Modstand
R15 1k Modstand
Ul CD4093 NAND Gate
u4 PIC16F84 Processor
U5 LM78L05 Regulator
X1 2N6405 Thyrister

Y1 AMHz X-Tal
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Opslags liste til modstande.

A AB | A+B | AuB AB | A+B | A/B
10 10 1 20 5 10 33[0,30303 43|7,67442
12 10 1,2 22 5,45455 12 33/0,36364 45 8,8
15 10 15 25 6 15 33/ 0,45455 4810,3125
18 10 18 28 6,42857 18 33|0,54545 51(11,6471
22 10 2,2 32| 6,875 22 33 0,66667 55| 13,2
27 10 2,7 37| 7,2973 27 33[0,81818 60| 14,85
33 10 3,3 43|7,67442 33 33 1 66| 165
39 10 3,9 49(7,95918 39 33[1,18182 72| 17,875
47 10 4,7 57| 8,24561 47 33| 1,42424 80| 19,3875
56 10 5,6 66 | 8,48485 56 33 1,69697 89| 20,764
68 10 6,8 78|8,71795 68 33|2,06061| 101|22,2178
82 10 8,2 92[8,91304 82 33[2,48485| 115]235304
10 120,83333 22 5,45455 10 39 0,25641 49|7,95918
12 12 1 24 6 12 39| 0,30769 51|9,17647
15 12| 125 27 6,66667 15 39 0,38462 5410,8333
18 12 15 30 7.2 18 39| 0,46154 57| 12,3158
22 121,83333 34776471 22 39| 0,5641 61| 14,0656
27 12| 2,25 398,30769 27 39 0,69231 66 | 15,9545
33 12| 2,75 45 8,8 33 39 0,84615 72| 17,875
39 12| 3,25 51[9,17647 39 39 1 78] 195
47 123,91667 59 | 9,55932 47 39| 1,20513 86| 21,314
56 12| 4,66667 68 9,88235 56 39| 1,4359 95 | 22,0895
68 12 5,66667 80| 102 68 39[1,74359| 107| 24,785
82 12 6,83333 94| 10,4681 82 39[2,10256|  121]26,4298
10 15 0,66667 25 6 10 47 0,21277 57| 8,24561
12 15 0,8 27 6,66667 12 47[0,25532 59 | 9,55932
15 15 1 30 75 15 47/ 0,31915 62| 11,371
18 15 1.2 33|8,18182 18 47| 0,38298 65| 13,0154
22 15 1,46667 378,91892 22 47| 0,46809 69 | 14,0855
27 15 18 42|9,64286 27 47| 0,57447 74| 17,1486
33 15 2,2 48]10,3125 33 47(0,70213 80| 19,3875
39 15 2,6 54 (10,8333 39 47 0,82979 86| 21,314
47 15 3,13333 62| 11,371 47 47 1 94| 235
56 153,73333 71| 11,831 56 47[1,10149|  103]25,5534
68 15 4,53333 83| 12,2892 68 47|1,44681| 115]27,7913
82 15 5,46667 97 [ 12,6804 82 47|1,74468|  129| 29,876
10| 18|055556| 28642857 10| s6|0,17857| 66848485
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12 18]0,66667 30 7,2 12 5610,21429 68]9,88235
15 18(0,83333 3318,18182 15 5610,26786 71] 11,831
18 18 1 36 9 18 56|0,32143 74113,6216
22 18(1,22222 40 9,9 22 56 | 0,39286 78]15,7949
27 18 1,5 45 10,8 27 56|0,48214 83]18,2169
33 18]1,83333 51]11,6471 33 561 0,58929 89| 20,764
39 18(2,16667 57112,3158 39 561 0,69643 95]22,9895
47 18]12,61111 65]13,0154 47 56 0,83929 103 ] 25,5534
56 18(3,11111 74113,6216 56 56 1 112 28
68 18(3,77778 86 14,2326 68 56]1,21429 124 30,7097
82 18 [4,55556 100 14,76 82 5611,46429 138 (33,2754
A/B A+B Al/B A/B A+B Al/B
10 2210,45455 32| 6,875 10 68]0,14706 78]8,71795
12 2210,54545 34|7,76471 12 68|0,17647 80 10,2
15 2210,68182 3718,91892 15 68 |0,22059 83]12,2892
18 2210,81818 40 9,9 18 68]0,26471 86| 14,2326
22 22 1 44 11 22 68 |0,32353 90]16,6222
27 2211,22727 49(12,1224 27 681 0,39706 95]19,3263
33 22 15 55 13,2 33 68 |0,48529 101 (22,2178
39 2211,77273 61]14,0656 39 68]0,57353 107 | 24,785
47 2212,13636 69 | 14,9855 47 68]0,69118 115]27,7913
56 22]2,54545 78]15,7949 56 68 |0,82353 124 (30,7097
68 2213,09091 90]16,6222 68 68 1 136 34
82 2213,72727 104 (17,3462 82 68| 1,20588 150(37,1733
10 2710,37037 37| 7,2973 10 8210,12195 9218,91304
12 2710,44444 3918,30769 12 8210,14634 94110,4681
15 27]0,55556 4219,64286 15 8210,18293 97112,6804
18 2710,66667 45 10,8 18 8210,21951 100 14,76
22 2710,81481 49112,1224 22 82]0,26829 104 (17,3462
27 27 1 54 13,5 27 82]0,32927 109 (20,3119
33 2711,22222 60 14,85 33 8210,40244 115(23,5304
39 2711,44444 66 | 15,9545 39 8210,47561 121]26,4298
47 2711,74074 74117,1486 47 8210,57317 129| 29,876
56 2712,07407 83]18,2169 56 8210,68293 138 33,2754
68 2712,51852 95]19,3263 68 8210,82927 150(37,1733
82 2713,03704 109 (20,3119 82 82 1 164 41
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Milepeel 1
Elektronisk teending
For en 1 cylinder
Totakt forbraandings motor.

Kravspecifikation. Der skal konstrueres en CDI taending, som skal kunne fungerer i
et stgjfyldt miljg, dermed samtidig ikke selv genere stgj. Omdregningstallet skal vaae
minimum 10.000 RPM

Den konstruerede taanding skal vaare kvalitets masssig pa hgjde med den originale.

M alsaetning. Der gnskes at konstruerer en tanding, som er bedre end den originale, i
form af en optimal taanding avancering. Optimere forbraanding ved forskellig motor
temperaturer. Og evt. en optimering for uafbraadt blanding.

Forudsagtninger. Der skal laesesi diverse bager, om selve CDI teknikken, desuden
skal der undersgges hvordan taandingen kan optimeres. Projektet vil blive delt op i
sma etager.

Farst skal kontakt systemet konstrueret, derefter skal kontrolleren, og efter dette kan
der s& manipuleres med tandingstidspunktet. Imellem dette skal der Igbende laves
undersggel ser.
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Milepeel 2

Vedragrende
Milepad vedr. test og succeskriterier d. 19. marts. Godkendes af vejleder og studerende.

Er der falgende blevet lavet.

e Et scooter miljg, der skal simulerer motorens forsyning.
Det skal dog laves en smule om, der forventes at lave et lille PIC program, der
sager for af forsyning og Vpulse kommer pa de rigtige tidspunkter.
Det der er lavet nu er en forsyning, og en Vpulse der er uafhaangig af hinanden.

o Et kredsl@b der kan lave en gnist, der skal til dette findes nogle bedre
komponenter, da scooterens forsyning er for kraftig til at komponenterne kan
holde til det. Kredsl@gbet er af typen farste CDI topologi.
Der er i form af test, skruet ned for forsyningen. Hvilket medfgrer at gnisten
iIkke er optimal.
Der forventes korrekt gnist, ndr PIC program er lavet, og nye komponenter
finder sted.

Falgende undersagel ser fortaget.

Der er fundet ud af hvilken type CDI taanding der sidder pa doner scooteren. Hvilket er en Magneto
(FP8176), og en Igniter & Ignition coil (1U2194). Hvilket ikke er positiv, da det viser sig, at der ikke
er nogle Vpulse sensor pa scooteren. Der er taget henvendelse til producenten, for at fayderligere
information om produkterne, da statoren stadig skal forblive pa doner scooteren.

Derfor er der undersagt om sensor, da der skal en sensor pa. Da den anden form for sensor system
ikke har taandingens avancering, eller kan fadet. Vadges det at putte en pa.
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