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В современном физическом эксперименте автоматизация играет
чрезвычайно важную роль. Она позволяет на порядки ускорять вы-
полнение измерений, увеличивать точность различных методик и,
как следствие, получать новые результаты. Особенно это касается
таких областей, как микроскопия, оптика, биофизика, химия, где
исследования ведутся на наномасштабе. Для решения задач авто-
матизации используются различные типы двигателей вместе с ме-
ханизированными подвижками, называемые позиционерами. И, как
не парадоксально, но со стороны экспериментатора зачастую пред-
почтение отдаётся использованию ручной подвижки, а не автомати-
зированной. Связано это с сильными механическими шумами и виб-
рациями в двигателе, вызываемыми управляющей частью позицио-
неров, которые приводят к зашумлению измерений [2,5]. Проблему
часто стоит искать не в механической части подвижки, а в способах
и подходах управления ей. Сейчас, благодаря доступности и вну-
шительным характеристикам микроэлектроники, возможности ре-
шения задач автоматизации ограничиваются лишь знаниями и ква-
лификацией разработчика.

Проведённое исследование развивает достаточно популярный на
сегодняшний день подход к управлению автоматическими позицио-
нерами на основе шаговых двигателей. Контроль тока в обмотках
выполняет не специализированная микросхема, а микроконтроллер
и транзисторные Н-мосты общего назначения[4].

***

В ходе работы, в программном пакете Simulink была разработа-
на система управления шаговым двигателем (рис. 1), учитывающая
особенности реализации управляющих сигналов микроконтроллера
[3]. В её основе лежит математическая модель шагового двигателя, с
учётом различных физических эффектов (наведённая индукция, ре-
зонанс [1,2]). После проверки работоспособности в симуляции, управ-
ляющая часть была перенесена в сам микроконтроллер. Результа-
том является новый алгоритм интеллектуального контроля шаговых
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двигателей, сочетающий автонастройку параметров мотора, низкие
шумы и высокую скорость.
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Рис. 1: Система управления шаговым двигателем, выполненная в
пакете Simulink.
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