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РЕАЛІЗАЦІЯ СИСТЕМИ РЕГУЛЮВАННЯ ПОЛОЖЕННЯ БЕЗ ВИКОРИСТАННЯ
ЗВОРОТНЬОГО ЗВ’ЯЗКУ ЗА ПОЛОЖЕННЯМ

В позиційному електроприводі (ЕП) основною регульованою координатою є
переміщення робочого органу. Такі системи широко використовуються в різних
технологічних процесах. Прикладами можуть служити підйомно-транспортні установки,
деякі типи роботів і маніпуляторів. В наш час існує багато варіантів реалізації позиційного
ЕП, серед яких більшість використовують у зовнішньому контурі зворотній зв’язок за
положенням.

Можливий спрощений варіант реалізації позиційного ЕП без використання зворотнього
зв’язку за положенням (на рис. 1 пунктиром показані елементи, що відкидаються). В такому
випадку на вході контуру швидкості за допомогою цифрового задавального пристрою (ЗП)
формується тахограма (сигнал ), що забезпечує відпрацювання заданого переміщення з
обмеженням на прискорення ( ) та швидкість ( ). Відсутність регулятора положення
спрощує систему, але у випадку непередбаченого збільшення навантаження вище рівня, який
відповідає максимально допустимому струму двигуна ( ), система починає працювати у
режимі струмообмеження, що приводить до похибки у позиціюванні. Отже, така система
може бути оптимальним рішенням для механізмів, у яких описаний вище режим є
малоймовірним або не приводить до аварій.

Рисунок 1 – Система регулювання положення з контуром положення та без нього при
використання задаючого пристрою сигналу положення

Розглянемо особливості програмної реалізації цифрового ЗП для системи регулювання
положення, оптимальної за швидкодією (з трикутною чи трапецеїдальною тахограмами).
Особливість роботи цього пристрою полягає у попередньому розрахунку координат точок
зламу бажаної тахограми і подальшому формуванні сигналу завдання на швидкість в
реальному часі. Звичайно координати точок зламу розраховують без урахування періоду
дискретності. Це приводить до неточного формування сигналу завдання на швидкість, як це
показано на рис. 2, отриманому при цифровому моделюванні досліджуваного пристрою.

Для позбавлення від цього можна запропонувати алгоритм урахування часу
дискретності при формуванні бажаної тахограми. Сенс алгоритму полягає в округленні до
найближчого більшого значення, кратного періоду дискретності, часів розгону, гальмування
та роботи з усталеною швидкістю і подальшому перерахуванні значень прискорень та
максимальної швидкості. Ефективність застосування такого алгоритму демонструє рис.3.



Рисунок 2 – Робота ЗП без застосування алгоритму урахування квантування за часом

Рисунок 3 – Робота ЗП з застосуванням алгоритму урахування квантування за часом

Для підтвердження результатів моделювання була створена система регулювання
положення з П-регулятором швидкості на базі програмованої карти контролера
ControlerInside комплектного електропривода Altivar71 виробництва Schneider Electric. Для
програмування та візуалізації використовувалась стандартне середовище CoDeSys.
Експериментальні дослідження довели можливість реалізації систем регулювання положення
за допомогою карти вбудованого контролера.

До переваг розглянутого способу керування можна віднести: спрощення системи
керування ЕП за рахунок того, що не використовується контур положення; можливість
реалізації за допомогою апаратних засобів комплектного ЕП (за допомогою карти
програмованого логічного контролера); можливість застосування різних алгоритмів
(оптимальних за швидкодією чи за нагрівом, з обмеженням ривку, тощо); при використанні
ПІ-регулятора швидкості можлива робота зі змінним навантаженням.
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