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Впровадження роботизованих систем у високоточне виробництво, 

для виконання прецизійних операцій вимагає системного підходу, що 

включає детальний аналіз робототехнічної системи як об’єкта керування, 

визначення збурюючих факторів, розрахунок кінематики і динаміки 

об’єкта, розробку комплекса технічних рішень щодо реалізації системи 

керування. З урахуванням вищесказаного, актуальною науково-технічною 

задачею є розгляд питань, пов’язаних із застосуванням новітніх засобів 

мікропроцесорної техніки в системах автоматичного керування роботів-

маніпуляторів з метою оперативного реагування на збурення та 

забезпечення необхідної точності виконання операцій. 

Метою дослідження є розробка системи автоматичного керування 

електроприводами ступенів рухливості промислового робота (ПР) на 

основі сучасного мікроконтролера. В якості осей, що розробляються, 

прийняті осі механічної руки. У зв'язку з відсутністю конкретних 

кінематичних схем і даних, необхідних розрахунку потужності приводів, 

прийнято рішення розглянуто трансмісію механічної руки промислового 

робота шляхом аналізу доступних матеріалів і на основі отриманих даних 

розробити електропривод механічної руки. 

В електроприводі ПР. вантажопідйомністю 5 кг і більше зазвичай 

використовують синхронні двигуни з постійними магнітами (СДПМ). 

Двома найбільш придатними системами керування для СПМ із 

синусоїдальною ЕРС обертання є векторне керування (ВК) і пряме 

керування моментом (ПКМ). Ці системи були розроблені в 1970-1980-х 

роках. Обидві системи забезпечують точне проходження моменту і потоку 

заданою траєкторією навіть у разі зміни параметрів двигуна і 

навантаження під дією різних збурень. Функціональна схема регулювання 

положення СДПМ із частотно-струмовим векторним управлінням 

представлена на рис. 2.6.  

Розузгодження сигналу завдання положення ротора і сигналу з 

датчика положення ϴ надходить на регулятор положення РП, який формує 

сигнал завдання швидкості для регулятора швидкості РШ, сигнал з якого 

формує завдання струму I q. крім того сигнал з регулятора швидкості 

надходить на блок завдання ковзання БЗС. який створює деяку добавку до 
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частоти обертання ротора при перехідних процесах, щоб синхронний 

двигун увійшов до синхронізму. Після прямого перетворення координат в 

блоці ПКП, неузгодженість струмів і струмів, що задаються, знімаються з 

фаз статора, формує керуючі сигнали для ключів автономного інвертора 

напруги АІН. 

Рисунок 1 – Функціональна схема регулювання положення СДПМ з векторним 

управлінням 

Така система потребує великого обсягу обчислень в реальному часі, 

що ставить певні вимоги перед продуктивністю системи керування, 

зокрема щодо можливості цифрової обробки сигналів (DSP).  

На сьогоднішній день існує кілька фірм виробників мікропроцесорів 

та DSP-контролерів, таких як TexasInstruments, Intel, NEC, Hitachi, 

Motorola, AnalogDevices та інші. Виходячи з аналізу сучасного ринку 

мікропроцесорної техніки, для програмної реалізації векторного методу 

управління приводом робота-маніпулятора обрано DSP-контролер 

сімейства TMS320C24х. 

Він здатен забезпечити необхідну точність стеження і необхідний 

діапазон регулювання швидкості. Аналіз динамічних характеристик 

системи електроприводу ПР шляхом комп’ютерного моделювання в 

MATLAB показав, що розроблена система повністю задовольняє 

висунутим вимогам. Подальший розвиток дасть змогу використовувати цю 

систему в небезпечних умовах, де є загроза життю людини, за мінімальної 

кількості датчиків і за рахунок програмної реалізації.  
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