
РЕАЛІЗАЦІЯ НЕЛІНІЙНОГО ЗАДАТЧИКА ПОЛОЖЕННЯ НА ПРОГРАМОВАНОМУ
ЛОГІЧНОМУ КОНТРОЛЛЕРІ

Кононенко С. В., студент 4-го курсу, Коротков А. В., асист.
Донецький національний технічний університет

Вступ. У системах регулювання положення зовнішній вхідний сигнал задає значення переміщення робочого
органу. Позиційний електропривод переміщує робочий орган з деякої початкової позиції в деяку кінцеву
позицію з необхідною точністю зупинки в ній. Прикладами можуть служити різні верстати, роботи і
маніпулятори. В останній час набули поширення сервоприводні системи на базі серводвигунів змінного або
постійного струму. Сервоприводні системи достатньо дорогі та використовуються в відповідальних та
швидкодіючих технологічних процесах. Для більш простих технологічних установок доцільно використовувати
системи регулювання положення на основі контуру регулювання швидкості (КРШ) комплектного
електроприводу та зовнішнього контуру положення реалізованого на базі програмованого логічного
контролеру (ПЛК).

Сучасний комплектний електропривод містить в собі силову частину, систему керування, захисту і
діагностики. Комплектний електропривод дозволяє забезпечити плавний пуск, гальмування і регулювання
швидкості електродвигунів без механічних поштовхів і перевантажень електричних мереж, а також захистити
електродвигун від перевантаження, підвищеної і зниженої напруги, перегріву і інших аварійних ситуацій.
Використання аналогово-дискретного обміну дозволяє досить просто інтегрувати привод в будь-яку систему
керування технологічним параметром або процесом. Розширення функцій комплектного електроприводу
можливе завдяки використання його разом із програмованими логічними контролерами (зовнішніми або
вбудованими).

Метою роботи є створення нелінійного задатчика положення на базі програмованого логічного контролера
для розширення можливостей комплектного електроприводу.

Матеріал і результати дослідження. Система регулювання положення (рис. 1) може виконуватися в
наступних варіантах:

1)із нелінійним задатчиком положення (ЗП), без задатчика інтенсивності (ЗІ) з лінійним регулятором
положення (РП);

2)без ЗІ та без ЗП з лінійним або нелінійним РП;
3)без ЗП, із ЗІ та з лінійним або нелінійним РП.

На рисунку 2 наведена структурна схема нелінійного задатчика положення.

Рисунок 1 – Система регулювання положення

Рисунок 2 – Структурна схема ЗП

Реалізація системи регулювання положення за першим варіантом не вимагає ЗІ, оскільки ЗП задає темп
наростання завдання на швидкість, також така система припускає використання лінійного регулятора
положення.



При використанні ЗП можна обійтися без регулятора положення, оскільки завдання на швидкість можна
брати із задатчика положення. При правильному налаштування ЗП система теж працюватиме без похибок.

ЗП містить в собі два інтегратори і нелінійні елементи. Нелінійні елементи потрібні для обмеження сигналів
завдання та відтворення характеристики нелінійного регулятора положення.

Розробка алгоритму ЗП для ПЛК відбувається на основі дискретної моделі задатчика положення. Сучасні
ПЛК дозволяють реалізовувати програми на мові структурованого тексту ST (за міжнародним стандартом МЕК
6-1131/3), яка найбільш підходить для задатчика положення.

На рисунках 3, 4 наведені діаграми роботи ЗП з різним періодом дискретності.

Рисунок 3 – Робота дискретного задатчика положення з періодом дискретності cT 6
0 10 .

Рисунок 4 – Робота дискретного задатчика положення з періодом дискретності cT 3
0 103  .

Висновки. Розроблений нелінійний ЗП на програмованому логічному контролері відпрацьовує по
оптимальній тахограмі всі задані переміщення, що дозволяє його використовувати у позиційному
електроприводі. Недоліком такого ЗП є те, що великий період дискретності контролера може привести до
перерегулювання за положенням і автоколивань швидкості в кінці відпрацювання заданого переміщення.
Таким чином, для реалізації ЗП необхідний ПЛК з достатньо продуктивним процесором, оскільки потрібний
малий період дискретності. Так само необхідно забезпечити отримання сигналу зворотного зв’язку з таким же
періодом дискретності.
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