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Тахограма руху та навантажувальна діаграма тягового електропривода 
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Механічні характеристики тягового двигуна при заданому способі 

регулювання частоти обертання вала двигуна 
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Схема електрична функціональна системи керування тролейбуса 
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Результати моделювання перехідних процесів замкненої системи з 

цифровим регулятором 
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Алгоритм роботи мікроконтролера 

Початок

Ініціалізація

T=0.001;

Tregshv=0.054; 

Kregshv=2.782;

A=0; B=0; C=0

Виведення 

Output на порт B

Вихід з 

програми?
ні

Зчитування з 1-го 

входу порта А 

сигналу задання

Запуск першого 

АЦП 

перетворення

Перетворення 

закінчилось?

так

ні

Зчитування з 2-го 

входу порта В 

сигналу зворотнього 

зв’язку

Запуск другого 

АЦП 

перетворення

Перетворення 

закінчилось?

так

ні

VxReg=Vuxi

d-Zz

A=B; 

B=VxReg;      

C=Vuxid;

Vuxid=(T/Tрег.шв - kрег.шв)·А+kрег.шв·В+С

Затримка часу 

994 нс

Кінець
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#include <iomega8.h> 

#include <delay.h> 

float Zadanya;          //сигнал задання 

float Zz;   //сигнал зворотнього звязку 

float Vuxid;       //вихідний сигнал 

float VxReg;       //вхідний сигнал регулятора 

float T, Tregshv, Kregshv;    //крок дискретизації, стала часу 

регулятора швидкості, коефіцієнт підсилення регулятора 

швидкості 

float A, В, С;                 //коефіцієнти A, В, С ПІ-регятора 

void main(void) 

{ 

    DDRA=0x00;            //налаштування PORTА на 

зчитування сигналу 

    DDRB=0xFF;            //налаштування PORTB на виведення 

сигналу 

    DDRD=0xFF;            //налаштування PORTD на виведення 

сигналу 

    ADCSR =0x40;         //дозвіл АЦП 

    ADCSR =0x01;         //формування тактової частоти 

(ділення на 64 8192/64=128 кГц) 

    ADCSR =0x01; 

    TCCR1A=0x83;          //COM1A1=0, якщо 

OCR1A=OCR1B; настройка 10-бітного "ШІМ з точною 

фазою" 

    TCCR1B=0x01;          //тактова частота таймера рівна 

частоті мікроконтролера 

       Tregshv=0.054; 

    Kregshv=;     

 T=0.001;              //крок дискретизації 0.001 

    A=0; 

    B=0; 

    C=0;     

    while(1) 

    {        ADMUX=0x00;      //АЦП перетворення сигналу 

задання Input (ADC0) 

        ADCSR =0x20;    //запуск АЦП перетворення 

        while(ADCSR_Bit4==0); 

         Zadanya =ADC;           //зчитування сигналу задання 

Input 

        ADCSR_Bit4 =0;    //встановлення біту зацінчення 

АЦП перетворення в нульове положення         

         ADMUX=0x01;      //АЦП перетворення сигналу 

зворотнього звязку  Zz (ADC1) 

         ADCSR_Bit6=1; 

        while(ADCSR_Bit4==0);   

        Zz =ADC;           //зчитування сигналу зворотнього 

звязку Zz 

        ADCSR_Bit4 =0;           //встановлення біту закінчення 

АЦП перетворення в нульове положення      

        VxReg = Zadanya -Zz;         //вхідний сигнал регулятора 

        A=B; 

        B= VxReg; 

        C= Vuxid; 

         Vuxid =(T/Tregshv-Kregshv)*A+Kregshv*B+C;        

        OCR1A= Vuxid;           //настройка ШІМ      

        Delay_us(994); 

    } 

 } 

Лістинг програми 
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Схема електрична принципова системи керування тролейбуса 
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Дякую за увагу! 


