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Для целого ряда механизмов решение задачи позициониро-
вания сопровождается не только требованиями к ограничению
скорости и ускорения, но, зачастую, и рывка. Один из способов
решения поставленной задачи это использование цифровых за-
дающих устройств (ЦЗУ), формирующих желаемый закон изме-
нения положения при ограничении первых трех производных.

Структурная схема ЦЗУ приведена на рис.1 (а).

а) б)
Рисунок 1 - Структурная схема ЦЗУ (а),
                    тахограмма работы ЦЗУ (б)

Задание зϕ  поступает на вход ЦЗУ, состоящего из арифме-
тического логического устройства (АЛУ) и трех интеграторов И1,
И2 и И3. АЛУ на основании информации о максимально-
допустимых значениях скорости maxω , ускорения maxε , рывка maxρ
и заданного перемещения зϕ , а также значений )(nTжω  и )(nTжε
формирует закон изменения рывка )(nTжρ .

На выходах интегрирующих устройств И1, И2 и И3 соот-
ветственно будут формироваться желаемые законы изменения
скорости жω , ускорения жε  и положения жϕ .
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В работе предложен алгоритм реализации ЦЗУ, обеспечи-
вающий точность формирования задающего воздействия при
требуемых ограничениях вне зависимости от величины периода
дискретности. Его основная особенность заключается в том, что
ограничение скорости, ускорения и рывка осуществляется не на
предельно допустимом уровне, а выбирается несколько ниже в
зависимости от величины заданного перемещения зϕ  и периода
дискретности T. Причем критерием выбора этих параметров яв-
ляется обеспечение кратности времени моментов переключения
желаемого рывка с maxρ до 0 и ( )maxρ−  периоду дискретности T.

В качестве примера приведем упрощенный алгоритм выбо-
ра параметров при работе ЦЗУ по тахограмме, представленной на
рис. 1(б). Точность обеспечивается за счет выбора параметров ог-
раничений скорости, ускорения и рывка таким образом, чтобы
время достижения заданного перемещения t и моменты переклю-
чения были кратными периоду квантования T.

 Предварительно задаемся maxρρ =м  и определяем t 
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Затем округляем t до ближайшего большего кратного T, и
делаем пересчет :
– по зϕ  и скорректированному t определяем скорость мω
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– по мω  и t определяем ускорение мε
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– по мε  и t определяем требуемое значение мρ
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Предложенный алгоритм работы ЦЗУ обеспечивает повы-
шенную точность достижения заданного перемещения и позволя-
ет снизить общую ошибку результатов позиционирования за счет
отсутствия вызванных дискретностью системы ошибок при фор-
мировании задающего воздействия.
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