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Повседневный прогресс существенно меняет потребительские с

структуру, архитектуру и математическое обеспечение систем ЧПУ. Огромный опыт, 
накопленный в области ЧПУ мехатронными системами, серьезно пересматривается под 
давлением пользователей и производителей мехатронного оборудования[1].

Современные производственные процессы требуют распределенной работы 
управляющих компонентов, что предполагает их включение в общую информационно
вычислительную среду через промышленные шины. На Рис.1 представлена 
инвариантность компоновки многофункциональной системы ЧПУ «А
Контрол» (разработка МГТУ «Станкин»). Сплошными линиями обозначены 
реализованные в системе управления протоколы и подключенное оборудование: 
пунктирной – протоколы, реализация которых находится в процессе разработки или 
испытаний)[3]. 

В настоящее время существуют еще несколько вариантов для распределенных 
систем управления, которые позволяют управлять контроллерами и устройствами с 
высокой степенью надежности. Одним из таких решений является CANBus.

Рис. 7. Инвариантность ком
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возможности для практически безошибочной передачи данных между узлами, оставляя 
при этом разработчику возможность вложить в этот стандарт всё, что туда сможет 
поместиться. 

CAN- контроллеры и трансиверы широко распространены в промышленной 
автоматизации, технологиях «умного дома», очень широко применяются в 
автомобильной промышленности и многих других областях.

Основное преимущество технологии 
сеть выживает в самых суровых условиях, причем статистическая в
составляет менее одного случая на десять лет.

В указанном контексте применение протокола 
приложениях, где требуется применение распределенной системы контроллеров [2].

В протоколе управления СПШ по шине CAN в
приоритет. 

В текущей реализации используется стандартный формат сообщения, состоящий 
из 11-ти битного идентификатора (ID10
до 8 байт. 

Для реализации проекта и внедрения драйвера CAN в сист
была написана управляющая программа.

     На первых этапах разработки драйвера 
ЧПУ было проведено исследование этого протокола  и написано тестовое 
приложение (рис.2), на котором были отточены осно
кадров посылки приводам. Исследование проводилось при использовании карты 
МАРАФОН CAN-bus-PCI. В системе карта выступает в роли своеобразного мастера 
сети и двигателя СПШ (интегрированный сервопривод на базе гибридного шагового 
электродвигателя), производство «Завод Мехатронных Изделий» модель СПШ10
23017. 

Рис. 
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 Система ЧПУ «АксиОМА
модульности, что позволяет компоновать систему под конкретные технологические 
задачи [3]. Открытость архитектуры обеспечивает работу системы ЧПУ с вновь 
появляющимися протоколами управления следящих приводом и контролеров 
электроавтоматики [1]. 
Интегрированный сервопривод СПШ объединяет в одном корпусе все необходимое для 
обеспечения движения в различных 
шаговый двигатель, преобразователь частоты, датчик углового перемещения, PLC. 
Датчик углового перемещения обеспечивает точность позиционирования до 4 угловых 
минут [5]. 
Была поставлена задача реализовать механизм об
повышения стабильности и точности в управлении приводами типа СПШ в открытой 
модульной системе ЧПУ «АксиОМА
При стандартной работе сервоприводом СПШ под управлением системы ЧПУ при 
отработке программы написанной
интерпретатор, далее в уже в формате IPD 
далее на интерполятор, после чего через функции драйвера CAN карты в контролер 
привода [4] (рис.5).  
 Управление сервоприводом СПШ осущ
выполнении кадра управляющей программы с интерполятора, постоянного в цикле 
генерирующего следующее положение и скорость перемещения в него,  берется 
текущая скорость и преобразуется в формат, понятный контроллеру привода,
чего пересылается через драйвер карты. 
При такой архитектуре испытательный стенд (рис.4) проходил испытания. Были 
замечены некоторые неточности при времени отработки управляющей программы 
приводом и точность прихода в заданную позицию. Связанное да
обуславливается временем, необходимым на разгон и торможение, а также из
различных механических особенностей при передаче крутящего момента через ШВП в 
модуле линейного перемещения.

Рис. 10. Тестовый стенд системы ЧП
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Была поставлена задача реализовать механизм обратной связи по протоколу CAN для 
повышения стабильности и точности в управлении приводами типа СПШ в открытой 
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Управление сервоприводом СПШ осуществляется по скорости, т.е.  при 
выполнении кадра управляющей программы с интерполятора, постоянного в цикле 
генерирующего следующее положение и скорость перемещения в него,  берется 
текущая скорость и преобразуется в формат, понятный контроллеру привода,
чего пересылается через драйвер карты.  
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обуславливается временем, необходимым на разгон и торможение, а также из
различных механических особенностей при передаче крутящего момента через ШВП в 
модуле линейного перемещения. 
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приводом и точность прихода в заданную позицию. Связанное данное явление 
обуславливается временем, необходимым на разгон и торможение, а также из-за 
различных механических особенностей при передаче крутящего момента через ШВП в 
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Для решения данной проблемы решено было использовать механизм обратной 

связи, учитывая тот факт, что на приводе присутствовал датчик углового перемещения. 
Смысл заключался в сравнивании координат положения, получаемых с интерполятора 
и реальных, получаемых с привода, чуть увеличивая или уменьшая при этом значения 
скорости. Задача состоит в получении значения положения с привода (абсолютного), 
разбор полученного CAN – 
значения с интерполятора. Схема механизма обратной связи показана на рис. 6

Рис. 11. Потоковая модель с использованием CAV протокола с применением 

 
В машинных параметрах  возможно задании булевой переменной abspos, при 

значении true при запуске ядра системы значение на энкодере привода обнуляется, если 
abspos = false, то значение положения в момент включения не обнуляется и 
записывается в специальную переменную, которая будет теперь являться нулем 
системы. Механизм обратной связи пр
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В настоящий момент привода с предложенным механизмом обратной связи, 

интегрированным в CAN драйвер, проходят испытания на стенде.
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Для решения данной проблемы решено было использовать механизм обратной 
связи, учитывая тот факт, что на приводе присутствовал датчик углового перемещения. 
Смысл заключался в сравнивании координат положения, получаемых с интерполятора 

реальных, получаемых с привода, чуть увеличивая или уменьшая при этом значения 
скорости. Задача состоит в получении значения положения с привода (абсолютного), 

 пакета, приведении значения положения с привода к типу 
рполятора. Схема механизма обратной связи показана на рис. 6

Потоковая модель с использованием CAV протокола с применением 

обратной связи 

В машинных параметрах  возможно задании булевой переменной abspos, при 
e при запуске ядра системы значение на энкодере привода обнуляется, если 

abspos = false, то значение положения в момент включения не обнуляется и 
записывается в специальную переменную, которая будет теперь являться нулем 
системы. Механизм обратной связи продемонстрирован на рис. 6. 

Рис. 12. Механизм обратной связи 

В настоящий момент привода с предложенным механизмом обратной связи, 
интегрированным в CAN драйвер, проходят испытания на стенде. 
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