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Данный блок автоматически, за указное время, установит необходимое 
смещение АЦП. На данном этапе настройки обратной связи по току следует 
обратить внимание на то, что неизвестен коэффициент масштабирования, 
который можно определить по следующей методике: 

a. Подключить в цепь якоря мультиметр для измерения тока якоря  
b. Запустить двигатель и в установившемся режиме зафиксировать 

некое среднее значение тока 
c. Используя показания метки LCurrent (Блок Label) определить 

масштабирующий коэффициент, разделив реальный ток на показания модуля 
АЦП и занеся полученное значение в качестве параметра GainA блока fOffset. 

Для передачи информации о токе в другие узлы схемы устанавливаются 
соответствующие переходные метки TP_OUT, указав в поле Тег«уникальное 
имя» сигнала. Для удобства пользователя имена тегов можно продублировать в 
раздел Имя блока переходной метки. 

 QEP – Id: 0: EQEP1/GPIO20‐21; PosMax: 10000. 

В зависимости от типа энкодера и места его подключения данные 
параметры могут изменяться. Данная настройка соответствует 
энкодеру,подключенномук разъемамXT6, XT7 со значением 10000 импульсов 
на 1 оборот. Определить данное значение можно загрузив проект в ОЗУ и, не 
запуская двигатель, вручную совершить 1 оборот энкодера, наблюдая за 
состоянием метки LPos (необходимо помнить о совпадении форматов). 

 fSpeed_Calc – SampleTime: 0.0002; BaseSpeed: 650; Period: 10. 

Блок расчета скорости на основании угла поворота ротора требователен к 
показаниям номинальной скорости, которая записывается в параметр 
BaseSpeed. Определить реальное значение скорости можно исходя из 
экспериментальных и номинальных данных двигателя. Для этого необходимо 
во время пробного пуска двигателя замерить напряжение, подаваемое на 
обмотку якоря, мультиметром.Определив ЭДС можно по известным 
параметрам двигателя определить его номинальную скорость. Если значения 
неизвестны, то данное значение подбирается экспериментально. 

Блок fGain, установленный после блока расчета скорости, содержит 
масштабирующий коэффициент, равный номинальной скорости, определенной 
в предыдущем пункте и позволяет отображать скорость в об/мин. 
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Рис. 4. Структурная схема системы управления электропривода 
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Алгоритм ручной настройки: 
1. Первичная настройкапроизводится для первого контура системы 

управления, для этого необходимо отключить контур скорости и подавать 
задание напрямую на регулятор тока. 

2. Подключив к контуру тока, в качестве основного сигнала задания 
на вход Ref, блок IN добавим его в наблюдаемые переменные для задания тока 
якоря электродвигателя. 

3. Для оперативной настройки рекомендуется добавить блок ПИД-
регулятора в раздел наблюдаемых переменных и производить подбор 
параметров находу, для обеспечения безопасной настройки следует установить 
предельное значение на выходе регулятора в пределах 20…50% от 
номинальной величины, такая настройка позволит избежать опасных эффектов 
возникающих при неверной настройке регуляторов. 

4. Загрузив данный проект в ОЗУ, и начав обновление, подбираем 
такой пропорциональный коэффициент ПИД-регулятора, чтобы 
обеспечивалось достаточное быстродействие системы (для этого необходимо, 
чтобы реверс скорости двигателя происходил мгновенно) с сохранением 
устойчивости. 

5. После настройки П-составляющей регулятора, необходимо 
настроить И-составляющую регулятора,подбирая ее таким образом, чтобы 
достичь оптимальнойточностидостижения задания. 

6. После настройки И-составляющей ПИД-регулятора, настраивается 
его Д-составляющая, путем увеличения ее до достижения оптимальной 
длительности переходного процесса. 

7. После настройки контура тока, необходимо заново собрать 
исходную схему системы и повторить данный алгоритм для настройки контура 
скорости (табл. 1). 

Таблица 1. 
Коэффициенты ПИД-регулятора после настройки (двигатель ДПУ-87) 

 Kp Ki Kс kd min max 
Контур тока 0.32 0.0009 0.001 0 -1 1 
Контур скорости 8 0.0003 0.0002 0,001 -0,95 0,95 

 
Графики работы двигателя на стенде представлены на рис. 7 и 8. 
В результате проведенных экспериментов двигатель показал свою 

работоспособность в среде MexBIOSDS. Алгоритмы настройки, приведенные в 
данной статье, показали свою пригодность для настройки экспериментальных 
приводов. При этом, проведя анализ проделанных операций в процессе 
настройки, представляется возможным реализация автоматического подбора 
коэффициентов, руководствуясь теми же правилами что и в ручном режиме. 
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