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Р Е Ф Е Р А Т
Отчет о , рис., табл., источника., прил.
СИСТЕМА ПРОГРАММНОГО УПРАВЛЕНИЯ, ШАГОВЫЙ ПРИВОД, 
АЛГОРИТМ ФУНКЦИОНИРОВАНИЯ, ТЕХНОЛОГИЧЕСКИЕ ПАРАМЕТРЫ, 
ИМПУЛЬСНЫЕ ДАТЧИКИ УГЛОВОГО ПЕРЕМЕЩЕНИЯ.

Объектом разработки и исследования являются аппаратно- 
программные средства для управления двухкоординатным механизмом 
позиционирования на базе шаговых двигателей в технологическом 
оборудовании легкой промышленности.

Целью настоящей работы является разработка оптимальной по 
быстродействию и динамическим характеристикам следящей по положению 
системы управления координатным механизмом на базе шаговых 
двигателей, а также программно-аппаратных способов ее реализации. В 
соответствии с указанной целью поставлены и решены следующие задачи:

- разработана оптимальная структура шагового привода с обратной 
связью по положению и методы обработки информации с импульсных 
датчиков углового перемещения ротора шагового двигателя в 
микроконтроллерной реализации;

- разработан и изготовлен микроконтроллерный стенд для отладки и 
исследования следящей по положению системы управления координатным 
механизмом на базе шаговых двигателей;

- исследованы способы коммутации обмоток шагового двигателя в 
замкнутой по положению системе позиционирования при различных 
динамических нагрузках привода;

- получены переходные характеристики позиционной системы 
управления шаговым приводом швейного полуавтомата.

Исследование динамических характеристик механизма 
позиционирования для замкнутого контура управления по положению 
позволяет реализовать алгоритмы программного управления шаговым 
следящим приводом, обеспечивающие максимальную производительность 
проектируемой системы позиционирования.

Разработанная система управления координатным механизмом на 
базе шаговых двигателей и программно-аппаратные способы ее реализации 
обеспечивают ее универсальное использование в составе различного 
технологического оборудования легкой промышленности.
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ВВЕДЕНИЕ
8

Повышение эффективности производства и подъем экономики Респуб­
лики Беларусь неразрывно связан с внедрением в серийное производство 
нового высокопроизводительного технологического оборудования, использо­
вание которого позволяет поднять конкурентоспособность и качество произ­
водимых на нем товаров. По-прежнему, в промышленности велика доля дей­
ствующего неавтоматизированного технологического оборудования, тре­
бующего разработки и производства унифицированных программно- 
аппаратных средств его автоматизации. Большинство технологических про­
цессов в различных отраслях промышленности, в том числе и легкой, связа­
но с материалообработкой, включающей в себя относительные взаимные 
координатные перемещения обрабатывающего инструмента и обрабатывае­
мого материала.

При разработке систем позиционирования ставится попутная задача их 
интеграции в состав АСУТП верхнего уровня на основе общих принципов по­
строения распределенных систем, стандартов в области автоматизации тех­
нологических процессов и программно-аппаратной совместимости между 
компонентами проектируемой системы. При этом АСУТП и ее компоненты 
должны удовлетворять общим принципам построения распределенных сис­
тем управления: системности, гибкости, устойчивости и эффективности [1].

Оптимальное распределение функций и нагрузки между отдельными 
устройствами системы управления, ядром которой является ПК (верхний 
уровень) и микроконтроллерные подсистемы (нижний уровень) для непо­
средственной реализации алгоритмов управления позиционными приводами 
исполнительных механизмов материалообработки, позволяет поднять гиб­
кость проектируемой системы управления и сделать ее менее зависимой от 
динамических характеристик механизма позиционирования [2]. При этом по­
является возможность еще в процессе разработки системы управления по­
зиционным приводом определить требуемый закон программного управле­
ния с целью достижения оптимального быстродействия системы.

Обзор и систематизация патентной и научно-технической литературы 
показывают, что уделяется большое внимание разработке и исследованию 
средств автоматизации различных технологических операций. Вместе с тем, 
до сих пор не получили должного развития вопросы выбора и унификации 
программно-аппаратных средств контроля и управления в зависимости от 
иерархии контуров управления технологическим оборудованием.

Указанные задачи требуют реализации оптимальных по быстродейст­
вию алгоритмов управления приводами программного перемещения инстру­
мента, либо обрабатываемого материала. При этом независимо от вида 
управления (контурное или позиционное), задачи разработки и исследования



аппаратно-программных средств для управления технологическим оборудо­
ванием требуют решения комплекса технологических, технических и органи­
зационных задач.

В настоящее время в технологическом оборудовании материалообра­
ботки для управления исполнительными механизмами широко применяется 
комплекс современных технических средств, включающий различные систе­
мы управления шаговыми приводами.

Шаговый электропривод широко применяется в современных автома­
тизированных системах как элемент, наиболее удачно сочетающийся с ЭВМ. 
В эти системы входят станки с программным управлением и различного рода 
комплексы автоматизации технологических процессов.

Системы с шаговым приводом при дискретном управлении от ЭВМ бо­
лее компактны, надежны и точны. Процесс замены обычных исполнительных 
механизмов в цифровых системах управления шаговыми двигателями (ШД) 
обусловлен также устойчивой работой последних при воздействии неблаго­
приятных климатических факторов, механических перегрузок и других воз­
мущающих воздействий.

В данной НИР решаются задачи разработки программно-аппаратных 
средств управления приводами исполнительных механизмов на базе шаго­
вых двигателей и задачи идентификации динамических характеристик меха­
низма программного перемещения по экспериментальным данным. По ре­
зультатам идентификации определяется оптимальный закон программного 
управления приводом.

9
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