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The simulation of an autonomous inverter on an Arduino controller is carried out. When 

studying the dynamics of the inverter, it is possible to build a functional model 
 
В настоящее время с постоянным развитием области силовой электроники 

возникла проблема качественного управления преобразовательными комплек-
сами. Автономный инвертор напряжения в системе регулирования является не-
линейным звеном с дискретно изменяющимися параметрами [1]. В данной ра-
боте предлагается модель инвертора напряжения на контроллере Ардуино.  

Главной задачей предлагаемого инвертора является, преобразование постоян-
ного тока в переменный. Основная характеристика переменного тока - это посто-
янная смена его направления за какой-то промежуток времени или по-другому, 
периодическое изменение полярности электрического поля. Нам необходим вы-
ходной ток формы, приближенной к синусоиде. Чтобы это сделать, понадобятся 
4 МОП транзистора с напряжением максимального открытия больше или равно 
5 вольтам, трансформатор, амперметр, который может кодировать данные в элек-
трический сигнал для дальнейшего считывания программой и микроконтроллер, 
который будет через определенный промежуток времени открывать и закрывать 
нужные транзисторы. Для этого мы подключаем затворы транзисторов T1,T2 к 
аналоговым выводам Ардуино (рисунок 1).   
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Рис. 1. Схема инвертора напряжения на контроллере Ардуино 

 
Для аналогового сигнала максимальное напряжение приблизительно равно 5 

вольтам. Транзисторы Т1 и Т2 будут служить для выдачи тока, выходное значе-
ние которого будет отличаться от входного в зависимости от подаваемого сигнала. 
Например, если мы подаем на исток какого-либо из этих транзисторов ток в 2 А, 
то на выдаче мы должны получить ток в 0.1 А.  

Транзисторы Т3 и Т4 будут подключены к цифровым выходам (цифровой сиг-
нал может иметь только 2 состояния: 1 или 0. Т.е вкл. или выкл.). Дальше ток 
идет на трансформатор с коэффициентом трансформации 40. После чего на вы-
воде получаем синусоидный переменный ток.  

Сигнал, который мы подаем на T1 и T2 узнаем исходя из словаря, созданной 
с помощью дополнительного программы, где ключом является выдаваемый ток, 
а его значением сигнал, который необходимо подать. Все время работы про-
граммы она будет замерять время от начала её работы. Принцип такой: загружаем 
в это приложение график зависимости выдаваемой силы тока от напряжения для 
транзисторов, используемых в инверторе (причем нам нужно убрать лишний гра-
фик для 175 Cо, оставив только график для 25Co), алгоритм ищет  все возможные 
значения силы тока в промежутке от напряжения открытия до 5 вольт с шагом 
равным ΔU/1024 вольт (ΔU-разница между 5 вольтами и напряжением откры-
тия),после чего записывает все эти значения в отдельный файл как словарь для 
языка C++ (С++ используется для программирования Ардуино), далее копируем 
данные из текстового файла и вставляем в переменную этого словаря.   

Преимущества предлагаемого инвертора перед инверторами на рынке  
1. Можно получить почти идеальный синусоидальный ток за небольшую сто-

имость самого прибора (заводская цена меньше одной тысячи рублей).   
2. Компактность 
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The paper investigates the motion of a robotic manipulator with two degrees of freedom.  
Using a package of applied programs, a solution was obtained and a study of the move-

ment of the robot was carried out depending on various parameters. 
 
Modern robots and manipulators are fast-acting to meet the required productivity 

dictated by production technology.  High-speed performance  assumes the simultane-
ous movement of the manipulator links.  

With the simultaneous movement of the links of the manipulators, the mutual in-
fluence of the degrees of mobility arises, as a result of which the driving moments and 
forces can greatly differ from their laws of change during sequential (not simultaneous) 
working out of coordinates. The equations of driving moments and forces, as a rule, 
are rather complicated, and it is either impossible to solve them analytically, or very 
difficult. Therefore, in the work to solve the equations, a package of applied ones was 
used.  

Equations are drawn up on the basis of Lagrange equations of the second kind. 
Friction forces and moments of friction forces refer to active forces, since the connec-
tions in this case are not ideal. The values of the frictional forces and the moments of 
the frictional forces are determined from the static equations.  

At the first stage, the first problem of dynamics is solved: according to the given 
motions of the rigid links and the parameters of the system, the laws of changing the 
driving forces and moments are determined depending on time.  

At the second stage, the second problem is solved: the laws of motion of rigid links 
of the manipulation system are found from the given dependences of the driving forces 
and moments, the initial conditions and parameters of the system. Next, a study of the 
movement of the robot was carried out. The obtained solution is analyzed depending 
on various parameters, the optimal characteristics of the manipulators are selected. 
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