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)МАТИЗАЦИЯ И ИНФОРМАЦИОННЫЕ ТЕХНОЛОГИИ

АППАРАТНО-ПРОГРАММНЫХ СРЕДСТВ КОНТРОЛЯ И 
УПРАВЛЕНИЯ ЭЛЕКТРОМЕХАНИЧЕСКИМИ ОБЪЕКТАМИ

Кадыркулова К.К. 
КГТУ им.И.Раззакова

ье рассматриваются особенности построения аппаратно-программного обеспе- 
эйства сопряжения с объектом в компьютерных системах управления. Щ

угногих задачах робототехники 
задачи согласованного 

двумя и тремя двигателями 
! тока по заданным програм- 

р«5&ггаости, траекторного управле- 
: органом манипулятора, 

решения задачи синтеза со- 
алгоритмов (законов) 

двигателями, вторая часть

проблемы заключается в технической ре
ализации синтезированных законов 
управления двигателями.
В данной работе рассматривается задача 
технической реализации синтезирован
ных законов на основе ПЭВМ. Функцио
нальную схему управления представим в 
виде рис.1.

0)1

Рис. 1 . Функциональная схема СУ с двумя электроприводами

- персональная ЭВМ;
|»jrapoi4cTBo сопряжения с объектом; 

ронный усилитель; 
вс положения; 

гкт управления.
|Схема работает следующим обра- 

Ьровой сигнал с ПЭВМ передает

ся на У СО, УСО сообщается с ПЭВМ по
средством последовательного интерфейса 
RS-232C. В данной системе роль устрой
ства сопряжения выполняет микро
контроллер семейства PIC16F873. В 
УСО цифровой сигнал преобразуется в
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аналоговый и передается на электронный 
усилитель, ЭУ усиливает значение тока 
до 2 - 3 А, которое необходимо для за
пуска двигателя. По каналам обратной 
связи информация с датчика через анало- 
гово-цифровой преобразователь переда
ется на УСО. Причем АЦП конструктив
но является частью УСО. Обработав ин
формацию, УСО передаёт данные в 
ПЭВМ, и та, обработав полученную ин
формацию с датчика и произведя необхо
димые вычисления, выдает управляющее 
воздействие.

Под объектом управления в дан
ной задаче надо понимать двигатели по
стоянного тока ДПТ с редукторами на 
валу. На ДПТ подается управляющее 
воздействие u(k), в зависимости от кото
рого они меняют угловую скорость вра
щения вала двигателя . Следовательно, 

-имея такую систему, с помощью про
граммного обеспечения мы можем ре
шать задачи движения двигателей по тра
ектории.

В данной работе УСО выполняет 
две основные функции. Первой функцией 
является передача управляющего воздей

ствия от ПЭВМ на ОУ, то есть щ 
зование цифрового сигнала в 
ствующий аналоговый.

Второй функцией является 
дача данных от датчиков к ПЭВМ, » | 
случае, напротив, необходимым 
преобразование аналогового сиг 
соответствующий ему цифровой, 
ципиальная схема УСО изображев 
рисунке 2.

Выбор основных элементов 
из основных задач при проектироя 
данной системы. Элементы сис 
должны соответствовать требуемым 
териям качества, надежности, стоимс 
Обратная связь в системе реализов 
помощью датчиков положений, им? 
внутреннее сопротивление от О 
кОм., включённого по схеме де 
напряжения. С датчика полоз 
напряжение подаётся на аналс 
цифровой преобразователь 
контроллера. По средствам прогрг 
обеспечения данные оцифровывг 
передаются компьютеру через RxD 
save) линию связи.
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Рис 2. Принципиальная схема УСО.

Разработка программного обеспе
чения устройства сопряжения сводится к 
тому, что порой 90% всех операций мож

но выполнить с помощью ус 
программирования на языке а< 
То есть не нужно собирать
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: и выбирать схему из множе- 
гентов. Сейчас достаточно 

рукой программатор и микро- 
С помощью этих элементов 

зующего программного обес- 
р. можно разработать устройство 

практически с любым элек- 
жим объектом. Ниже приве- 
ш а для подготовки микро- 
PIC16F873 для разработки

микро- 
PicBasic Pro

« программирование 
за с помощью 

-2.43
эаммное обеспечение на язы- 

>го уровня, в данном случае
■

|®ОЕ "16F873.INC" 
jstatements.

CODE_SIZE 8
ADC_BITS 
ADC_CLOCK 
ADCSAMPLES 

START 
Ш  END
0JBANKS 

gii^'K0_ST Ar t
:K0_END 

|©fKl_START 
HKK1 END 

START 
|P K 2 jE N D

М ^ш ьтаты работы:

EQU
EQU
EQU
EQU
EQU
EQU
EQU
EQU
EQU

12
3
5
00020h
OOlEFh
00004h
00020h
0007Fh
OOOAOh
OOOEFh
001lOh
0016Fh

р о

1

stop  |  »  |! l I E Z j
j

р о

« ........... 1
s lo p  |  »  j

Рис. 4. Заданные траекторные движения

Выводы:
1. Были реализованы аппаратно- 

программные средства контроля 
системы с электромеханическими 
объектами.

2. Также было разработано про
граммное обеспечение для систе
мы управления в целом, которое 
даёт возможность управлять элек
тромеханическими объектами по 
заданной траектории.

Разработанное устройство сопря
жения с электромеханическими: объекта
ми может применяться в робототехнике,-' 
в различных сферах произвбдетва, где из-А
готовление той или иной продукции со- 
провождается большим риском для здо
ровья работающего персонала, таких как 
резка металла или дерева различной 
формы.

Применение данной системы 
ускорит темпы производства и улучшит 
качество выпускаемой продукции.
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