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Основным требованием, предъявляемым к работе следящих электропри-
водов является отработка заданной траектории движения с минимальной ошиб-
кой позиционирования и максимальным быстродействием при ограничениях на 
значения скорости и ускорения, которые могут быть вызваны как предельными 
возможностями электропривода, так и технологическими или конструктивными 
особенностями. Однако большинство производимых станков с ЧПУ не позво-
ляют достичь максимального быстродействия с минимальной ошибкой, что 
обусловлено применением только двух видов интерполяции – круговая и ли-
нейная, а также трапециидальным законом изменения скорости и ускорения 
при разгоне или торможении [1]. 

Применение кубической сплайн интерполяции для формирования закона 
разгона или торможения позволяет достичь максимального быстродействия при 
отработке заданной траектории движения, а также учесть ограничение рывка на 
заданном уровне. 

Для достижения наибольшего быстродействия привода при разгоне пред-
лагается сформировать кривую изменения ускорения с учетом ограничений по 
скорости и ускорения, как показано на рисунке 1. 
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Рис. 1. Кривые изменения контурной скорости (V), ускорения (a) и рывка 

(r) во времени при разгоне 
 



Приведенные кривые на рисунке 1 связаны аналитическими выражениями ме-
жду собой. Это позволяет однозначно определить соответствие скорости, уско-
рения и рывка в заданный момент времени. 
 Результаты тестирования алгоритма показывают, что максимальная по-
грешность выхода на заданный уровень скорости лежит в пределах значения 
интервала интерполяции. С увеличением числа интервалов интерполяции дис-
кретно заданной траектории движения кривые изменения скорости, ускорения 
и пройденного контурного пути носят более плавный характер 
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