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СИНТЕЗ ПДД РЕГУЛЯТОРА
Рассматривается программная реализация ПДД-регулятора на основе математической модели, постро-
еной с использований уравнений в пространстве состояний.

Введение

В настоящее время задача оптимального
управления объектом с целью получения необхо-
димого по точности и качеству переходного про-
цесса остается открытой. В данном исследовании
управляющий сигнал будет формироваться с по-
мощью ПДД-регулятора.

I. ПДД-регулятор

ПДД регулятор – это разновидность ПИД
регулятора для сервопривода, он не включает в
себя интегральную составляющую, та как подра-
зумевается, что сервопривод оснащен датчиком
угла поворота. В теории автоматического управ-
ления для расчета регуляторов цифровых си-
стем управления применяют систему разностных
уравнений в пространстве состояний. В пакете
Matlab, исходя из таких данных как: паспорт-
ные данные электродвигателя, момент инерции
и коэффициент вязкого трения нагрузки, была
вычислена математическая модель регулятора.
Процессы в контуре ПДД регулятора с управ-
лением по положению (см.рис.1.) и по внешнему
возмущению (см.рис.2.) приведены ниже.

Рис. 1 – Контур ПДД-регулятора с управлением по
положению

Рис. 2 – Контур ПДД-регулятора с управлением по
возмущающему воздействию

II. Программная реализация

На языке С была реализована функция
(рис. 3), которая в качестве аргументов прини-
мает текущее значение управляющего сигнала,
и массив x переменных состояния системы.

Рис. 3 – Функция реализующая алгоритм
ПДД-регулятора

Данный код скомпилированный
компилятором AVR-GCC занимает 2.9 Кб Flash-
памяти микроконтроллера, что позволяет
записывать его на большинство современных
моделей микроконтроллеров. Данная программа
написана в соответствии с математической
моделью созданной для двигателя постоянного
тока PG-4, следовательно реализации коррекции
управляющего сигнала для других объектов,
необходимо произвести пересчет матриц A, B, C
и D.

III. Выводы

Используемый в ходе исследования
алгоритм позволяет лучше оценить внутреннее
состояние системы за счет прямого использования
переменных состояния, в отличии от стандартных
цифровых методов регулирования систем.
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