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Целью данной работы является применение микроконтроллера 
Atmega32 для системы управления положением электродвигателя. Систе-
мы управления положением предназначены заданное положение, для вос-
произведения рабочим органом заданной траектории движения. В этих 
системах необходима отрицательная обратная связь по угловому или ли-
нейному положению рабочего органа, которая осуществляется с помощью 
специальных датчиков. Отрицательная обратная связь по положению на-
чинает действовать вблизи заданной точки останова и позволяет повысить 
точность позиционирования. Как правило, электромеханические системы 
регулирования положения выполняются реверсивными. К системам пози-
ционирования предъявляются требования быстродействия, способствую-
щего повышению производительности, высокой точности отработки за-
данного перемещения. 

Atmega32/L является КМОП 8-битным микроконтроллером, построен-
ным на расширенной AVR RISC  архитектуре. Используя команды, испол-
няемые за один машинный такт, контроллер достигает производительно-
сти в 1 MIPS на рабочей частоте 1 МГц, что позволяет разработчику эф-
фективно оптимизировать потребление энергии за счёт выбора оптималь-
ной производительности. 

Для достижения поставленной цели управления необходимы следующие 
элементы: 

- датчик положения ротора ЭД BQ, в качестве датчика применяем ин-
крементальный энкодер, так как он имеет достаточно высокую точность 
позиционирования; 

 - датчики тока BA1...BA3 на основе эффекта Холла компании Lem; 
 - для усиления сигналов ШИМ, поступающих с микроконтроллера и 

управления АИН применяем драйвер фирмы Semicron; 
 - для питания ЭД переменным напряжением применяем автономный 

инвертор напряжения АИН на вход которого подключаем от трёхфазной 
сети неуправляемый выпрямитель НВ. 

Принцип действия системы управления заключается в следующем. При 
подаче сигнала Uз задания положения на микроконтроллер и подключен-
ном двигателе к сети через трёхфазный НВ и АИН двигатель начинает раз-
гоняться с максимально возможным ускорением до заданной скорости. 
Микроконтроллер на выходе должен формировать 6 канальные ШИМ сиг-
налы, которые поступают на драйвер. Драйвер усиливает эти сигналы по 
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мощности и обеспечивает гальваническую развязку между силовой и 
управляющей частью ЭП. Далее ШИМ сигналы поступают на транзисторы 
АИН, который формирует на своём выходе трёхфазное напряжение задан-
ной амплитуды и частоты для питания ЭД, тем самым обеспечивая плав-
ный пуск (остановку) и регулирование скорости двигателя. 

Импульсный датчик положения контролирует положение в системе по-
зиционирования. Сигнал от импульсного датчика поступает на вход мик-
роконтроллера, который определяет направление вращения и скорость ЭД, 
а так же выполняет сравнение задающего сигнала с сигналом обратной 
связи по положению. При достижении равенства этих сигналов двигатель 
продолжает движение с постоянной скоростью, воспроизводя заданное 
движение. 

 
Рисунок 1 - Функциональная схема системы векторного управления положением АД 

 

Алгоритм управления используется для реализации управления 
положением в системе управления асинхронным электродвигателем с 
короткозамкнутым ротором. Исходными данными являются сигнал 
задания и сигнал обратной связи по положению, параметры про-
порционально интегрирующего (ПИ) регулятора положения. 

Алгоритм должен обеспечить расчет сигнала управления положением, 
как выходную величину ПИ-регулятора. Этот сигнал является сигналом 
задания для контура скорости. Алгоритм содержит инициализационную и 
циклическую части (рисунок 2). 
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В инициализационной части выполняется 
инициализация устройства квадратурного счё-
та для ввода сигналов энкодера и устройства 
последовательного интерфейса I2C для ввода 
сигнала задания положения. Далее формиру-
ются начальные условия. В циклической части 
выполняется расчет сигнала управления поло-
жением, формируемый как выходная величина 
пропорционально интегрирующего (ПИ) регу-
лятора положения. Далее по сигналу положе-
ния вычисляется текущее значение скорости,  
формируются сигналы управления в соответ-
ствии со структурой управления.   На выходе 
получаются сигналы состояния  силовых клю-
чей, формируемые модулем ШИМ микрокон-
троллера. 

Текст программного модуля управления по-
ложением на языке высокого уровня С соот-
ветствует разработанному алгоритму и обес-
печивает основные функции управления элек-
троприводом.  Поскольку 8 разрядов слова 
данных микроконтроллера недостаточны для 
обеспечения точности системы управления 
положением, в программе используются вы-
числения с плавающей точкой, что значитель-
но увеличивает объем формируемого при ком-
пиляции машинного кода , а, следовательно, и  

время вычислений. 
Таким образом, микроконтроллер Atmega32 может быть использован для 

управления электроприводом, однако, учитывая,  что  слово данных  имеет 
8 разрядов, не обеспечит высокого быстродействия.  
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Рисунок 2 – Алгоритм  
управления 
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