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Благодарим вас за выбор продукции ООО «Мехатроника-Томск»! 

Настоящее руководство по эксплуатации (далее – РЭ) предназначено для 

ознакомления обслуживающего персонала с устройством, основными принципами 

работы, настройкой и обслуживанием блока управления рулевой рейкой БУРР-30 

НПФТ.426471.015 (далее по тексту – блок, блок управления, БУРР-30). В частности, РЭ 

содержит: технические характеристики, описание, устройство, принцип действия и другие 

сведения, необходимые для обеспечения полного использования технических 

возможностей блока и поддержания его в работоспособном состоянии, а также служит 

руководством по транспортированию, хранению и монтажу. 

Для безопасной работы с БУРР-30 обслуживающий персонал должен внимательно 

изучить настоящее руководство по эксплуатации, соблюдать требования безопасности и 

других регламентирующих документов по безопасному ведению работ на месте 

эксплуатации изделия. При работе с РЭ следует обращать внимание на пиктограммы 

техники безопасности и предупреждений: 

 
ВНИМАНИЕ! 

 
Дополнительная информация или рекомендации к процедуре. 

Не допускается эксплуатация БУРР-30 с превышением допустимых параметров 

рабочих условий, указанных в настоящем РЭ. Соблюдение изложенных в настоящем РЭ 

правил транспортирования, хранения, установки, подключения и эксплуатации являются 

необходимым условием правильной и безопасной работы, обеспечивающим сохранение 

технических характеристик БУРР-30 в течение срока службы. 

Предприятие-изготовитель не несет ответственности за возможный ущерб, 

причиненный при использовании БУРР-30 не по назначению и в условиях, отличных от 

приведенных в данном руководстве. В указанных случаях вся ответственность за 

возможные риски полностью возлагается на потребителя. 
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Список сокращений 

 
АЦП – аналогово-цифровой преобразователь; 

ДПТ – двигатель постоянного тока; 

КВУ – контроллер верхнего уровня; 

КЗ – короткое замыкание; 

ПО – программное обеспечение; 

РЭ – руководство по эксплуатации; 

ТС – транспортное средство; 

ШИМ – широтно-импульсная модуляция; 

ЭВМ – электронно-вычислительная машина. 
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ВНИМАНИЕ! 

Данное руководство по эксплуатации предназначено для блоков управления 

рулевой рейкой БУРР-30 с версией ПО v085. Текущую версию ПО можно 

уточнить в параметре A3.11 по адресу 42 DEC (таблица 23, п. 3.3). 

1 Описание изделия 

1.1 Расшифровка типового обозначения 

Наименование изделия: блок управления рулевой рейкой БУРР-30 

НПФТ.426471.015. В зависимости от исполнения изделия обозначение содержит 

дополнительный шифр: 01 или 02. 

Полное наименование изделия при заказе в зависимости от исполнения 

формируется следующим образом: 

Наименование изделия 
Условное 

наименование Обозначение изделия 

Блок управления рулевой рейкой БУРР- 30- X НПФТ.426471.015- XX 

Величина длительного тока, А   

Исполнение: 
C – разъемы предназначены под обжим 
контактов 
S – разъемы предназначены под пайку 
контактов 

 
 

Основное обозначение изделия    

Дополнительный шифр обозначения: 
01 – исполнение C 
02 – исполнение S 
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Внешний вид блока управления представлен на рисунке 1. 

 

 

а) 

 

б) 

Рисунок 1 – Внешний вид БУРР-30-C 

а) вид со стороны маркировки, б) вид со стороны разъемов 

1.2 Назначение изделия 

Блок управления рулевой рейкой БУРР-30 предназначен для организации 

управления сервоприводом рулевых реек транспортных средств, оборудованных 

электроусилителями рулевых механизмов в составе беспилотных транспортных средств 

(рисунок 2). 
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Рисунок 2 – Рулевая рейка транспортного средства 

Для задания положения рулевого механизма для работы БУРР-30 принят формат 

 -1000 / +1000, где 0 соответствует среднему (центральному) положению рулевого 

механизма, а -1000 и +1000 – его крайним положениям. 

В качестве управляемого электродвигателя применяется коллекторный мотор 

постоянного тока, вал которого механически связан с рулевой рейкой. Для организации 

системы измерения позиции используется абсолютный датчик положения с импульсным 

интерфейсом, встроенный в рулевую рейку. 

Работа блока управления рулевой рейкой строится на основе принципов 

организации следящего электропривода. Абсолютный датчик положения с импульсным 

интерфейсом в составе рулевой рейки формирует сигнал обратной связи о текущей 

позиции. На основании команд управления, поступающих к БУРР-30 по интерфейсу связи 

CAN, и с учётом сигнала обратной связи, БУРР-30 управляет работой сервопривода на 

основе электродвигателя постоянного тока. 

Встроенная аппаратно-программная система защит непрерывно обеспечивает 

автоматическую защиту силовых цепей БУРР-30 от перегрева, от недопустимого 

снижения питающего напряжения, от перегрузок и коротких замыканий. 

Функциональная схема БУРР-30 представлена на рисунке 3. 
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Рисунок 3 – Функциональная схема БУРР-30 

Внешний вид блока управления с обозначением габаритных размеров и 

размещением посадочных отверстий представлен на рисунке 4. 

 

Рисунок 4 – Габаритные размеры и размещение посадочных отверстий 
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1.3  Технические характеристики 

Основные технические характеристики блока приведены в таблице 1. 

Таблица 1 – Основные технические характеристики блока 

Наименование показателя Значение 

Допустимый диапазон питающего напряжения, В От 10 до 28 

Тип управляемого электродвигателя Постоянного тока 

Длительный ток, А 30 

Максимальный ток, А 120 

Интерфейс для подключения датчика положения Импульсный 

Дискретные входы 24 В, шт. 1 

Дискретные выходы 24 В, шт. 1 

Интерфейс связи CAN, шт. 1 

Интерфейс связи RS-485 Modbus, шт. 1 

Защиты 

Короткое замыкание (аппаратная) 

Длительное превышение тока 

Перегрев 

Перенапряжение 

Пониженное напряжение 

Обрыв фазы 

Неправильная полярность в цепи питания 
блока 

Неправильная полярность при подключении 
двигателя 

Диапазон рабочих температур окружающей среды, °C От минус 35 до плюс 40 

Диапазон предельных температур окружающей среды, °C От минус 40 до плюс 50 

Габариты без учета ответных частей разъемов, Д×Ш×В, мм 252×159,4×66,5 

Вес не более, кг 1,6 

1.4 Конфигурация 

1.4.1 Назначение разъемов 

Блок управления рулевой рейкой БУРР-30 состоит из металлического корпуса и 

размещенных внутри него элементов электрической схемы. На корпусе изделия 

установлены электрические соединители и светодиоды индикации состояния модуля. 

Расположение элементов коммутации для двух типов блока управления приведено на 

рисунке 5. 
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а) 

 
б) 

Рисунок 5 – Сторона коммутации устройства БУРР-30-С 

а) БУРР-30-C; б) БУРР-30-S 

Назначение внешних элементов приведено в таблице 2. 

Таблица 2 – Назначение выводов разъемов БУРР-30 

Разъем 
Обозначение 

контактов 
Назначение Контакт Сигнал Функция 

БУРР-30-С 

XP1 

 

Цепь питания 24 В 

1 +24 В Напряжение питания +24 В 

2 0 В Напряжение 0 В 

3 +24 В Напряжение питания +24 В 

4 0 В Напряжение 0 В 

XP2 

 

Цепи для 
подключения 
импульсного 

датчика положения 
рулевой рейки, 

отладочного 
интерфейса RS-485 

и термодатчика 
двигателя 

1 POS_A 
Сигнал датчика положения 
POS_A 

2 POS_B 
Сигнал датчика положения 
POS_B 

3 0 B Напряжение 0 В 

4 Mot.Temp1 
Сигнал термодатчика ДПТ 
Mot.Temp1 

5 Mot.Temp2 
Сигнал термодатчика ДПТ 
Mot.Temp2 

6 RS-485 A Сигнал передачи RS-485 A 

7 RS-485 B Сигнал передачи RS-485 B 

8 +5 В Напряжение питания +5 В 
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Разъем 
Обозначение 

контактов 
Назначение Контакт Сигнал Функция 

XS1 

 

Цепь для 
подключения 

электродвигателя 

1 Мот.+ 
Вывод для подключения 
ДПТ Мот.+ 

2 Мот.– 
Вывод для подключения 
ДПТ Мот.– 

3 Мот.+ 
Вывод для подключения 
ДПТ Мот.+ 

4 Мот.– 
Вывод для подключения 
ДПТ Мот.– 

XS2 

 

Цепи для 
подключения 

интерфейса CAN и 
дискретных 

сигналов 

1 CAN-H Сигнал передачи CAN-H 

2 CAN-L Сигнал передачи CAN-L 

3 IG+ Сигнал зажигания 

4 CAN-GND Заземление CAN-GND 

5 0 В Напряжение 0 В 

6 СТАТУС 
Вывод для индикации 
работы рулевой рейки 

7 TERM1 
Вывод терминатора шины 
CAN TERM1 

8 TERM2 
Вывод терминатора шины 
CAN TERM2 

БУРР-30-S 

XP1 

 

Цепь питания 24 В 

1 +24 В Напряжение питания +24 В 

2 0 В Напряжение 0 В 

3 +24 В Напряжение питания +24 В 

4 0 В Напряжение 0 В 

XP2 

 

Цепи для 
подключения 
импульсного 

датчика положения 
рулевой рейки, 

отладочного 
интерфейса RS-485 

и термодатчика 
двигателя 

1 POS_A 
Сигнал датчика положения 
POS_A 

2 POS_B 
Сигнал датчика положения 
POS_B 

3 0 B Напряжение 0 В 

4 Mot.Temp1 
Сигнал термодатчика ДПТ 
Mot.Temp1 

5 Mot.Temp2 
Сигнал термодатчика ДПТ 
Mot.Temp2 

6 RS-485 A Сигнал передачи RS-485 A 

7 RS-485 B Сигнал передачи RS-485 B 

8 +5 В Напряжение питания +5 В 
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Разъем 
Обозначение 

контактов 
Назначение Контакт Сигнал Функция 

XS1 

 

Цепь для 
подключения 

электродвигателя 

1 Мот.+ 
Вывод для подключения 
ДПТ Мот.+ 

2 Мот.– 
Вывод для подключения 
ДПТ Мот.– 

3 Мот.+ 
Вывод для подключения 
ДПТ Мот.+ 

4 Мот.– 
Вывод для подключения 
ДПТ Мот.– 

XS2 

 

Цепи для 
подключения 

интерфейса CAN и 
дискретных 

сигналов 

1 CAN-H Сигнал передачи CAN-H 

2 CAN-L Сигнал передачи CAN-L 

3 IG+ Сигнал зажигания 

4 CAN-GND Заземление CAN-GND 

5 0 В Напряжение 0 В 

6 СТАТУС 
Вывод для индикации 
работы рулевой рейки 

7 TERM1 
Вывод терминатора шины 
CAN TERM1 

8 TERM2 
Вывод терминатора шины 
CAN TERM2 

 

1.4.2 Индикация состояния 

На блоке управления рулевой рейкой размещено три светодиода – индикатора 

состояний. Каждый индикатор отвечает за передачу информации о состоянии изделия. 

Расшифровка работы светодиодов представлена в таблице 3. 

Таблица 3 – Назначение светодиодов 

Светодиод Цвет Состояние Значение 

СТАТУС Красный 

Светится непрерывно Индикация работы блока 

Одна вспышка длительностью 0,5 c 
после включения питающего 

напряжения 24 В 

Настройки для работы в составе 
передней оси 

Две вспышки длительностью по 0,5 с 
после включения питающего 

напряжения 24 В 

Настройки для работы в составе 
задней оси 

Три вспышки длительностью по 0,5 c 

Индикация успешного 
выполнения калибровки 
центрального положения 

рулевой рейки (см. п. 3.3.1) 
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Светодиод Цвет Состояние Значение 

Четыре вспышки длительностью  
по 0,5 с 

Индикация изменения скорости 
связи по CAN с помощью 

параметра C0.18 (таблица 21, 
п. 3.1) 

Мерцает с частотой 8 Гц 
Индикация сброса к заводским 

настройкам (см. п. 3.4.1) 

Выбор одного 
состояния в 

зависимости от 
параметра B2.34 

(таблица 28, п. 3.9) 

Мерцает с 
частотой 3,4 Гц 

Индикация наличия аварии 

Повторяющиеся 
вспышки с 
выводом 

двузначных кодов 
аварий (подробнее 

см. п. 4.1) 

Идентификация аварии 

CAN Зеленый 

Непрерывно мерцает 
Индикация отправки запросов и 

приема посылок по шине 
интерфейса CAN 

Одна повторяющаяся вспышка 

Индикация скорости связи при 
отсутствии отправки запросов и 
приема посылок по интерфейсу 

CAN (125 Кбит/с) 

Две повторяющиеся вспышки 

Индикация скорости связи при 
отсутствии отправки запросов и 
приема посылок по интерфейсу 

CAN (250 Кбит/с) 

Три повторяющиеся вспышки 

Индикация скорости связи при 
отсутствии отправки запросов и 
приема посылок по интерфейсу 

CAN (500 Кбит/с) 

Непрерывные вспышки длительностью 
1 с 

Индикация секундных 
импульсов для проверки 

работы блока (таблица 25, 
п. 3.5) 

+24В Зеленый Светится 
Индикация наличия питания 

 24 В 

 

1.5 Структура цифрового управления блока БУРР-30 

Цифровое управление блока может осуществляться: 

– через интерфейс RS-485, протокол обмена Modbus RTU; 

– через интерфейс CAN, протокол обмена CANopen. 

Основные показатели цифровых интерфейсов управления представлены в таблице 4. 
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Таблица 4 – Основные показатели цифровых интерфейсов управления 

Наименование Количество Протокол Скорость 

RS-485 1 Modbus RTU 115200 бит/с 

CAN 1 CANopen 
В зависимости от настроек блока: 

125 Кбит/с, 250 Кбит/с, 500 Кбит/с 

 

Структура цифрового управления включает шесть групп параметров, которые 

обеспечивают настройку работы и режимов управления блока. Описание параметров 

приведено в приложении В. 

1.6 Маркировка 

Маркировка блока управления рулевой рейкой выполнена в виде этикеток,  

изготовленных на основе самоклеящейся полимерной плёнки, и содержит: 

– полное наименование изделия; 

– обозначение изделия; 

– наименование предприятия-изготовителя; 

– заводской номер; 

– дата выпуска. 

1.7 Комплектация 

Блок управления рулевой рейкой БУРР-30 поставляется в следующем комплекте: 

– блок управления рулевой рейкой БУРР-30 в сборке; 

– комплект ответных частей разъемов для подключений; 

– паспорт НПФТ.426471.015 ПС; 

– руководство по эксплуатации НПФТ.426471.015 РЭ (доступно для 

скачивания в PDF-формате). 

1.8 Упаковка 

Изготовленный блок управления рулевой рейкой БУРР-30 упаковывается в тару, 

обеспечивающую его сохранность при транспортировании и хранении. 
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2 Использование по назначению 

2.1 Эксплуатационные ограничения 

Для безопасной и долгосрочной работы БУРР-30 обслуживающий персонал перед 

началом процесса монтажа, наладки и эксплуатации блока должен внимательно изучить 

настоящее руководство по эксплуатации, а также соблюдать требования безопасности, 

приведённые в разделе 2.2, других регламентирующих документах по безопасному 

ведению работ и иных нормативных документах, действующих в отрасли, в которой 

производится эксплуатация блока. 

2.2 Меры безопасности при использовании изделия по назначению 

По способу защиты от поражения электрическим током БУРР-30 соответствует 

классу 0 по ГОСТ 58698-2019 и имеет основную (рабочую) изоляцию. 

При работе с БУРР-30 следует соблюдать следующие требования безопасности: 

– к работе с блоком допускается персонал, имеющий квалификационную 

группу не ниже третьей, предварительно ознакомленный с работой блока по 

эксплуатационным документам, прошедший инструктаж на рабочем месте; 

– при монтаже и эксплуатации блока необходимо соблюдение требований ре-

гламентирующих документов по безопасному ведению работ на месте экс-

плуатации блока; 

– любые манипуляции с блоком, предполагающие электрический или 

механический монтаж, допустимы только после снятия питающих 

напряжений и обесточивания внешних цепей управления; 

– во время настройки и эксплуатации блоков необходимо предотвращать 

контакт рук и других частей тела, одежды и других предметов с движущейся 

рулевой рейкой и связанных с ней механизмов рулевого управления 

беспилотным автомобилем. 

2.3 Распаковка 

Распаковку БУРР-30 следует производить непосредственно перед его установкой. 

После распаковки требуется провести визуальный осмотр. 

При проведении внешнего осмотра необходимо проверить блок на 

наличие/отсутствие механических повреждений. Устройство с обнаруженными в ходе 

осмотра дефектами к дальнейшей эксплуатации не допускается. 
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2.4 Порядок действий при вводе изделия в эксплуатацию 

 

ВНИМАНИЕ! 

Во избежание механических травм из-за перемещения рулевой рейки, 

установку и подключение следует производить при отключенном питании 

БУРР-30! 

Для ввода устройства в эксплуатацию необходимо (см. рисунок 6): 

1) выполнить механический монтаж (см. п. 2.5); 

2) выполнить электрический монтаж (см. п. 2.6); 

3) выполнить запуск блока (см. п. 2.8). 

 

Рисунок 6 – Алгоритм ввода устройства в эксплуатацию 

2.5 Механический монтаж 

Механический монтаж блока следует проводить, отключив устройство от питания. 

Положение БУРР-30 в пространстве – произвольное. Штатные элементы крепления 
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блока допускают его установку на вертикальную или горизонтальную поверхность. 

Во избежание перегрева блока при эксплуатации механический монтаж следует 

производить, не допуская перекрытия ребер охлаждающего радиатора. БУРР-30 требуется 

устанавливать в соответствии со следующими монтажными расстояниями (рисунок 7). 

  

Рисунок 7 – Монтажные расстояния 

БУРР-30 крепится четырьмя винтами М4 согласно размещению посадочных 

отверстий, представленному на рисунке 4 (см. п. 1.2). 

 

Так как БУРР-30 предназначен для работы в составе передней или задней оси 

транспортного средства, при механическом монтаже блока следует учитывать 

его серийный номер (см. рисунок 8). 

Нечетному номеру соответствуют настройки блока на работу в составе 

передней оси, четному номеру – настройки на работу в составе задней оси. 

 

 

Рисунок 8 – Обозначение серийного номера на корпусе БУРР-30 

Размер Расстояние, мм 

A 15 

B 25 

C 100 
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2.6 Электрический монтаж 

Электрический монтаж проводится после завершения механического монтажа. 

Схемы подключения интерфейса CAN, импульсного датчика положения и термодатчика 

двигателя (при его наличии), электродвигателя и питания (см. п. 1.4.1) БУРР-30 

приведены в приложении А. 

В процессе электрического монтажа модификации БУРР-30-C требуется выполнить 

обжим контактов в составе ответных частей разъемов XP1, XP2, XS1, XS2. 

 

В качестве инструмента для обжима контактов рекомендуется 

использовать обжимной инструмент CT-P20/28, входящий в список 

рекомендованного оборудования для работы с «пинами» и разъемами 

производства компании Weipu. 

Благодаря конструктивным особенностям обжимных губок ступенчатой формы у 

обжимного инструмента CT-P20/28 при выполнении процедуры обжимки «пинов» на 

проводниках происходит формирование дополнительных ступенчатых упоров для более 

надёжной фиксации «пинов» в колодке разъёма. 

2.7 Режимы работы блока 

Блок управления рулевой рейкой БУРР-30 может работать в двух режимах: 

штатном и сервисном (см. рисунок 9). 

Так как блок предназначен для организации управления сервоприводом рулевой 

рейки беспилотного транспортного средства, то штатным режимом работы является 

работа в составе беспилотного транспортного средства двух блоков БУРР-30: для 

передней и для задней осей. При этом оба блока подключаются к общей шине CAN, 

которая ведет к КВУ. По умолчанию блок имеет настройки для работы в штатном режиме. 

Сервисным режимом является работа с блоком через цифровой интерфейс с 

использованием ЭВМ. В сервисном режиме можно осуществить тестовый запуск 

отдельного блока, подавая команды с ЭВМ с помощью интерфейсов RS-485 или CAN на 

выбор пользователя. Подробнее о тестовом запуске см. п. 3.2.1. 

Настройка и наладка параметров блока может производиться в обоих режимах 

через механизм SDO-сообщений (см. пп. 2.9.3-2.9.4). 
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Рисунок 9 – Режимы работы блока БУРР-30 

2.8 Порядок действий при запуске изделия 

 

ВНИМАНИЕ! 

Во избежание механических травм из-за перемещения рулевой рейки 

во время настройки и эксплуатации блоков необходимо предотвращать 

контакт рук и других частей тела, одежды и других предметов с 

движущейся рулевой рейкой и связанных с ней механизмов рулевого 

управления беспилотным автомобилем! 

 

Порядок действий при запуске БУРР-30 в работу в штатном режиме  

(см. рисунок 10): 

1) проверка монтажа изделия на наличие ошибок согласно РЭ (см. п. 2.5 и п. 2.6); 

2) подача напряжения питания 24 В, контроль индикации светодиода «+24В» 

(непрерывное свечение) о наличии питания; 

3) контроль индикации светодиода «СТАТУС» после подачи напряжения 24 В 

для проверки типа оси, настройки работы в составе которой содержит блок 

(интерпретация серии импульсов в таблице 3 п. 1.4.3); 

4) контроль индикации светодиода «CAN» о наличии связи (отправка запросов и 

прием посылок) по интерфейсу CAN или идентификация скорости связи по интерфейсу 

CAN (наличие непрерывного свечения или интерпретация серии импульсов в таблице 3 

п. 1.4.3); 

5) в случае необходимости настройки параметров блока подключение через 

выбранный цифровой интерфейс с использованием ЭВМ, настройка параметров связи (см. 

п. 3.1), после чего осуществление настройки параметров (см. пп. 3.3-3.10) и отключение от 
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ЭВМ после завершения настройки. 

6) включение внешнего дискретного сигнала «Зажигание» беспилотного 

транспортного средства; 

7) в случае возникновения аварийной ситуации выполнение анализа аварии, после 

устранения причины аварии выполнение повторного запуска; 

8) выключение сигнала «Зажигание» транспортного средства, снятие напряжения 

питания 24 В. 

 

Рисунок 10 – Алгоритм запуска изделия в работу в штатном режиме 
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Порядок действий при запуске БУРР-30 в работу в сервисном режиме 

(см. рисунок 11): 

1) подключение к блоку через выбранный цифровой интерфейс с использованием 

ЭВМ; 

2) подача напряжения питания 24 В, контроль индикации светодиода «+24В» 

(непрерывное свечение) о наличии питания; 

3) контроль индикации светодиода «СТАТУС» после подачи напряжения 24 В 

для проверки типа оси, настройки работы в составе которой содержит блок 

(интерпретация серии импульсов в таблице 3 п. 1.4.3); 

4) контроль индикации светодиода «CAN» о наличии связи (отправка запросов и 

прием посылок) по интерфейсу CAN или идентификация скорости связи по интерфейсу 

CAN (наличие непрерывного свечения или интерпретация серии импульсов в таблице 3 п. 

1.4.3); 

5) настройка/наладка параметров связи блока (см. п. 3.1); 

6) в случае необходимости настройки параметров блока осуществление 

настройки параметров (см. пп. 3.3-3.10); 

7) перевод блока в режим тестового запуска, выполнение тестового запуска и 

обязательный перевод блока в основной режим после окончания процесса тестирования 

(см. п. 3.2.1); 

8) отключение блока от ЭВМ, снятие напряжения питания 24 В. 

Anastasia
Овал

Anastasia
Пишущая машинка
2

Anastasia
Прямоугольник
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Пишущая машинка
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Рисунок 11 – Алгоритм запуска изделия в работу в сервисном режиме 

2.9 Способы передачи данных по протоколу CANopen интерфейса 

CAN 

Передача пакетов данных между контроллером верхнего уровня и БУРР-30 

осуществляется через механизм PDO и SDO-сообщений. 

Скорость обмена в сети CAN может быть равна 125, 250 или 500 Кбит/с в 
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зависимости от настройки внутренних параметров блока. 

Схема организации CAN-шины в штатном режиме работы блока БУРР-30 

представлена на рисунке 12. 

 

Рисунок 12 – Схема организации CAN-шины штатного режима работы БУРР-30 

2.9.1 Формат PDO-сообщений  

Передача данных в режиме реального времени выполняется посредством PDO-

сообщений. 

1) Структура передачи непрерывных пакетов данных от КВУ к блоку передней 

оси и блоку задней оси поясняется в таблице 5. Характеристики параметров для работы 

шины CAN: 

– ID: 0x314 – идентификатор управляющего сообщения от КВУ; 

– частота повторной передачи данных: 20 Гц; 

– период передачи данных: 50 мс. 
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Таблица 5 – Управление блоком передней и задней осей 

Байт 0 1 2 3 4 5 6 7 

Формат 
переменной 

Uint8 Int16 Int16 Uint8 Uint8 Uint8 

Переменная 
Регистр 

управления 

Задание положения 
блока передней оси. 

Формат -1000 / 
+1000, где 0 

соответствует 
среднему 

положению рулевого 
механизма 

Задание положения 
блока задней оси. 

Формат -1000 / 
+1000, где 0 

соответствует 
среднему  

положению рулевого 
механизма 

Резерв Резерв Резерв 

Единицы 
измерения 

Битовое 
поле 

Условная единица Условная единица - - - 

Коэффициент 1 1 1 1 1 1 

Смещение 0 0 0 0 0 0 

Диапазон 
изменений 

0 ...255 -1000 ...+1000 -1000 ...+1000 0...255 0...255 0...255 

 

Расшифровка регистров управления представлена в таблице 6. 

Таблица 6 – Регистр управления блока 

Номер бита Назначение 

0 Вкл/выкл блока передней оси. 1 – работа, 0 – выкл. 

1 Вкл/выкл блока задней оси. 1 – работа, 0 – выкл. 

2 Команда «принять текущее положение за ноль*» для блока передней оси 

3 Команда «принять текущее положение за ноль*» для блока задней оси 

4 

Резерв 
5 

6 

7 

Примечание: * в формате от -1000 до 1000 

2) Структура передачи непрерывных пакетов данных от блока передней оси и 

блока задней оси к КВУ указана в таблице 7. Характеристики параметров для работы 

шины CAN: 

– ID: 0x18F – идентификатор блока передней оси; 

– ID: 0x190 – идентификатор блока задней оси; 

– частота повторной передачи данных: 10 Гц; 

– период передачи данных: 100 мс.  
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Таблица 7 – Передача информации от передней оси и задней оси блока 

Байт 0 1 2 3 4 5 6 7 

Формат 
переменной 

Uint8 Int16 Int16 Uint8 Int8 Uint8 

Переменная 

Таблица 8 
– 

Статусный 
регистр 
БУРР-30 

Текущее 
положение 

Ток якоря 
Дополнительный 
регистр аварий 

Температура 
инвертора 

преобразователя 

Таблица 
9 – 

Регистр 
аварий 

БУРР-30 

Единицы 
измерения 

Битовое 
поле 

Условная 
единица 

А Битовое поле °С  
Битовое 

поле 

Коэффици-
ент 

1 1 100 1 1 1 

Смещение 0 0 0 0 На +40 0 

Диапазон 
изменений 

0 ...255 
-1000... 
+1000 

-327,7... 
+327,7 

0 ...255 -88...+167 0 ...255 

 

Расшифровка статусных регистров и регистров аварий поясняется в таблицах  с 8 

по 10 соответственно. 

Таблица 8 – Статусный регистр БУРР-30 

Номер бита Назначение 

0 Работа, если выставлен в «1», стоп – «0» 

1 Авария, если выставлен в «1», авария отсутствует, если «0» 

 
Таблица 9 – Регистр аварий БУРР-30 (байт 7) 

Номер бита Назначение 

0 Авария модуля 

1 Короткое замыкание на выходе 

2 Авария датчика положения/калибровки 

3 Перегрев силового радиатора 

4 Выходное напряжение питания превышает установленный предел 

5 Выходное напряжение питания достигнуто минимума 

6 Длительная токовая перегрузка 

7 Неправильная полярность DC-мотора 

 

Таблица 10 – Дополнительный регистр аварий БУРР-30 (байт 5) 

Номер бита Назначение 

0 Авария обрыва фаз двигателя 
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1 Авария отсутствия зажигания 

2 Авария несоответствия сигнала в канале «А» требуемому диапазону частот 

3 Авария несоответствия сигнала в канале «B» требуемому диапазону частот 

4 Резерв 

5 Резерв 

6 Резерв 

7 Резерв 

 

2.9.2 Пример расшифровки PDO-сообщения 

Пример посылки от блока задней оси к КВУ с идентификатором 0х190 представлен 

в таблице 11.  

Таблица 11 – Расшифровка посылки 

Байт Значение Переменная Значение 

0 01 Статусный регистр Работа рулевого механизма задней оси 

1 00 
Текущее положение 13 

2 0D 

3 FF 
Ток якоря -62 А 

4 C2 

5 00 Дополнительный регистр аварий Авария модуля (младший байт) 

6 44 
Температура инвертора 

преобразователя 28°С  (смещения на 40 °С ) 

7 00 Регистр аварий Авария модуля (старший байт) 

 

2.9.3 Формат SDO-сообщений  

Доступ к внутренним параметрам устройства осуществляется через механизм  

SDO-сообщений. 

1) Структура посылки запроса от КВУ на доступ к параметрам БУРР-30 

передней и задней осей поясняется в таблице 12. Характеристики параметров для работы 

шины CAN: 

– ID: 0x4F5 – идентификатор запроса для доступа в формате SDO-сообщений 

к параметрам блока передней оси; 

– ID: 0x4F6 – идентификатор запроса для доступа в формате SDO-сообщений 

к параметрам блока задней оси. 
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2) Структура пакета данных ответного сообщения от БУРР-30 передней и 

задней осей к КВУ поясняется в таблице 12. Характеристики параметров для работы 

шины CAN: 

– ID: 0x4F7 – идентификатор ответа в формате SDO-сообщений от блока 

передней оси; 

– ID: 0x4F8 – идентификатор ответа в формате SDO-сообщений от блока 

задней оси. 

Таблица 12 – Запрос от КВУ к БУРР-30 на доступ к параметрам 

Байт 0 1 2 3 4 5 6 7 

Формат 
переменной 

Uint32 Uint16 Uint8 Uint8 

Переменная 
Данные для записи/FFFF 

FFFF 

Адрес параметра в 
адресном 

пространстве 
MоdBus 

Регистр 
идентификаторов 

переменных 

Регистр 
команд 

 
Расшифровка регистров идентификаторов переменных и регистров команд 

приведена соответственно в таблице 13 и 14. 

Таблица 13 – Регистр идентификаторов переменных 

Описание Значение 

Формат размерности переменной Uint32/Int32 Uint16/Int16 Uint8/Int8 

Идентификатор запроса 0x23 0x2B 0x2F 

Идентификатор ответа 0x43 0x4B 0x4F 

Идентификатор ответа для ошибки 0x80 

 

Таблица 14 – Регистр команд 

Описание Значение 

Считать данные 0x03 

Записать данные 0x10 

 

2.9.4 Пример расшифровки SDO-сообщения 

1. Предположим, что возникла необходимость считать информацию о текущем 

значении температуры радиатора блока в составе задней оси. В массиве параметров 

настроек БУРР-30 температура радиатора отображается в параметре А2.1 TempRad по 
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адресу 22 (DEC) (приложение В, группа A2). Параметр по адресу 22 (DEC) представлен в 

формате размерности 16 бит или INT16. Для доступа к данному параметру для чтения 

необходимо сформировать однократное SDO-сообщение с идентификатором ID = 0x4F6. 

Пример формирования запроса от КВУ на доступ к параметрам БУРР-30 задней 

оси представлен в таблице 15. 

Таблица 15 – Расшифровка запроса 

Байт Значение Переменная Значение 

0 00 

Данные для записи – 
1 00 

2 00 
3 00 

4 16 
Адрес параметра 22 

5 00 

6 2В 
Регистр идентификаторов 

переменной 
Идентификатор запроса 

7 03 Регистр команд Считать данные 

В качестве ответа БУРР-30 незамедлительно формирует и возвращает однократное 

ответное SDO-сообщение с идентификатором ID = 0x4F8. Пример расшифровки пакета 

данных от БУРР-30 на полученный ранее запрос от КВУ задней оси поясняет таблица 16. 

Таблица 16 – Расшифровка ответа 

Байт Значение Переменная Значение 

0 1А 

Данные для записи 26°С  
1 00 

2 00 

3 00 

4 16 
Адрес параметра 22 

5 00 

6 4В 
Регистр идентификаторов 

переменной 
Идентификатор ответа 

7 03 Регистр команд Считать данные 

 

2. Предположим, возникла необходимость записать информацию о номере 

транспортного средства, в составе которого работает блок управления рулевой рейкой 

задней оси. В массиве параметров настроек БУРР-30 номер авто отображается в параметре 

А3.0 AutoNumber по адресу 31 (DEC) (приложение В, группа A3). Параметр по адресу 31 
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(DEC) представлен в формате размерности 16 бит или UINT16. Для доступа к данному 

параметру для чтения необходимо сформировать однократное SDO-сообщение с 

идентификатором ID = 0x4F6. При формировании запроса в SDO-сообщении в полях 

«Байт 0», «Байт 1», «Байт 2» и «Байт 3» (с обратным порядком следования байт) указать 

значение новой переменной для записи. 

Пример формирования запроса от КВУ на доступ к параметрам БУРР-30 задней 

оси представлен в таблице 17. 

Таблица 17 – Расшифровка запроса 

Байт Значение Переменная Значение 

0 D2 

Данные для записи 1234 
1 04 

2 00 
3 00 
4 1F 

Адрес параметра 31 
5 00 

6 2В 
Регистр идентификаторов 

переменной 
Идентификатор запроса 

7 10 Регистр команд Записать данные 

В подтверждение состоявшейся удачной записи элемента массива настроек в 

память устройства, БУРР-30 в качестве ответа однократно формирует ответное SDO-

сообщение с идентификатором 0x4F8 (от задней оси). В полях «Байт 0», «Байт 1», 

«Байт 2» и «Байт 3» (с обратным порядком следования байт) будет содержаться 

записанное в память обновлённое значение массива настройки. Пример расшифровки 

пакета данных от БУРР-30 на полученный ранее запрос от КВУ задней оси поясняет 

таблица 18. 

Таблица 18 – Расшифровка ответа 

Байт Значение Переменная Значение 

0 D2 

Данные для записи 1234 
1 04 
2 00 
3 00 

4 1F 
Адрес параметра 31 

5 00 

6 4В 
Регистр идентификаторов 

переменной 
Идентификатор ответа 

7 10 Регистр команд Записать данные 
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В полях «Байт 4» и «Байт 5» таблиц 14 и 15, а также в полях «Байт 0», 

«Байт 1», «Байт 2», «Байт 3», «Байт 4» и «Байт 5» таблиц 17 и 18 по 

умолчанию используется обратный порядок следования байт. Задание 

порядка следования байт при передаче по CAN производится с помощью 

параметра B2.24 (таблица 21, п. 3.1). 
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3 Настройка параметров 

Настройка и наладка БУРР-30 осуществляется в сервисном режиме работы блока с 

использованием ЭВМ с операционной системой не ниже Windows 10. 

Также рекомендуется к установке программа MViewer, которая представляет собой 

систему мониторинга и управления микропроцессорными устройствами. Программа позволяет 

отображать в реальном времени состояние устройств, задавать их настройки, обновлять 

встроенное программное обеспечение (прошивку), создавать самостоятельные приложения в 

виде панелей управления. Ссылка на скачивание: http://mviewer.ru/signin.  

3.1 Настройка цифровых интерфейсов 

На процессорной плате имеется DIP-переключатель SA1 (приложение А), с помощью 

которого устанавливаются настройки связи для интерфейса RS-485. Если DIP1 = 1 

(переключатель №1 в режиме «ON»), то настройки связи соответствуют таблице 19. Если 

DIP1 = 0 (переключатель №1 в режиме «OFF»), то настройки связи соответствуют таблице 21. 

Поставка БУРР-30 производится с DIP-переключателем SA1, установленным в 

положение 1 по умолчанию. Проверить состояние DIP-переключателя можно с помощью 

параметра A3.12 (см. п. 3.3). 

Таблица 19 – Заводские настройки связи для интерфейса RS-485 

Наименование показателя Значение 

Скорость, бит/с 115200 

Бит четности Нет 

Стоповые биты Один 

В таблице 20 приведены заводские настройки связи для интерфейса CAN. 

Таблица 20 – Заводские настройки связи для интерфейса CAN 

Наименование показателя 
Значение 

В составе 
передней оси 

В составе задней 
оси 

Скорость, Кбит/с 125 

ID запроса 4F5 4F6 

ID ответа 4F7 4F8 

Номер канала 1 

Режим контроллера Normal 
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Настройка связи для цифровых интерфейсов производится с помощью изменения 

значений параметров группы C0.Connections, а также некоторые параметры группы 

B2.CAN_BURR30 (таблица 21). 

Таблица 21 – Параметры настройки связи для цифровых интерфейсов 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

B2.23 
Задание интервала времени для 
регистрации потери связи по CAN 

108 0…6553,4 0,1 

B2.24 
Задание порядка следования байт 
при передаче по CAN 

109 

0: NORMAL MODE 
(прямой) 

1: INVERS MODE 
(обратный) 

1 

C0.0 
Переключение MB (Modbus) 
master/slave 

150 
0: S (slave) 

1: M (master) 
0 

C0.1 Адрес MB (Modbus)  151 0…65534 1 

C0.2 Скорость связи для RS-485 152 

0: 2400 BAUD (бит/с) 

1: 4800 BAUD  (бит/с) 

2: 9600 BAUD (бит/с) 

3: 19200 BAUD (бит/с) 

4: 38400 BAUD (бит/с) 

5: 57600 BAUD (бит/с) 

6: 115200 BAUD (бит/с) 

7: 230400 BAUD (бит/с) 

8: 460800 BAUD (бит/с) 

9: 921600 BAUD (бит/с) 

6 

C0.3 Команда сброс связи 153 0…65534 0 

C0.4 
Таймаут соединения по 
последовательному интерфейсу 

154 0…6553,4 1,0 

C0.5 
Включение/отключение режима 
принудительной 
переинициализации CAN 

155 0…65534 1 

C0.7 Сброс и переинициализация CAN 157 0…65534 2 

C0.9 
Время для переинициализации 
CAN 

159 0…6553,4 0,3 

C0.18 Скорость связи для CAN 168 

0: 125 (Кбит/с) 

1: 250 (Кбит/с) 

2: 500 (Кбит/с) 

0 

C0.25 
Управляющий регистр для 
настройки процедуры обновления 
ПО по CAN 

175 0…65534 0 
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3.2 Управление блоком 

Настройка работы в сервисном режиме и настройка калибровки осуществляются с 

помощью параметров, представленных в группе D.Commands (таблица 22). 

Таблица 22 – Параметры настройки работы 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

D0.0 Задание команды 500 

0: STOP (стоп в сервисном 
режиме) 

1:RUN (пуск в сервисном 
режиме) 

2: РЕЗЕРВ 

3: РЕЗЕРВ 

4: РЕЗЕРВ 

5: RESET FAULT (сброс 
аварии) 

0 

D0.1 
Выбор режима (для сервисного 
режима) 

501 

0: SCALAR 
(регулирования 

напряжения) 

1: CURRENT MODE 
(регулирование тока) 

2: РЕЗЕРВ 

3: SPEED CONTROL 
(регулирование скорости) 

4: POS CNTRL INCR 
(регулирование 

положения) 

5: РЕЗЕРВ 

4 

D0.2 Задание частоты вращения 502 -300…300 0 

D0.3 Задание напряжения 503 -100…100 0 

D0.4 Задание тока ID 504 -200…200 0 

D0.5 Задание тока IQ 505 -200…200 0 

D0.6 Режим управления 506 

0: MB CONTROL 
(управление по CAN и RS-
485 в сервисном режиме) 

1: РЕЗЕРВ 

2: CAN CNTR_ETT 
(управление по CAN в 

штатном режиме от КВУ) 

2 

D2.0 Управление автокалибровкой 530 

0: СТОП 

1: ЗАПУСК 

2: РЕЗЕВР 

3: РЕЗЕРВ 

4: РЕЗЕРВ 

5: РЕЗЕРВ 

0 
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Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

D2.1 Выбор режима автокалибровки 531 

0: Ничего 

1:АвтоСмещТок 

2: АвтоВходНапр 

0 

D2.09 
Нижняя граница диапазона 
нормального значения АЦП 

539 10…500 100 

D2.10 
Верхняя граница диапазона 
нормального значения АЦП 

540 3500…4096 4000 

D2.11 
Максимальное значение 
отклонения АЦП от нуля во время 
калибровки 

541 10…100 20 

D2.12 
Максимальное значение разницы 
максимального и минимального 
значения АЦП 

542 100…1000 500 

D2.13 
Максимальное количество 
попыток проведения калибровки 

543 2…30 7 

 

3.2.1 Режим тестового запуска 

 

ВНИМАНИЕ! 

Во избежание механических травм из-за перемещения рулевой рейки во 

время тестового запуска блоков необходимо предотвращать контакт рук и 

других частей тела, одежды и других предметов с движущейся рулевой рейкой 

и связанных с ней механизмов рулевого управления беспилотным автомобилем! 

 

Для работы блока БУРР-30 в режиме тестового управления по CAN SDO-сообщениям 

необходимо выполнить следующие действия: 

1) Перевести БУРР-30 в тестовый режим управления блоком: в параметр D0.6 (506 

DEC) записать значение «0». 

2) Рекомендуется в параметре C5.3 (403 DEC) указать в качестве предельного 

ограничения в формате «ХХ.ХХ» А минимальное значение тока, достаточное для 

движения рейки. 

3) Выбрать требуемый режим управления в параметре D0.1 по адресу 501 DEC 

(таблица 22, п. 3.2). 

4) Задать параметры для работы рейки в зависимости от выбранного режима 

управления: 

a) для параметра D0.1 = 0 (регулирование напряжения) задаётся требуемый 

уровень напряжения в D0.3 (503 DEC), при этом актуальный уровень напряжения 
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отображается в параметре A1.9 (20 DEC); 

b) для параметра D0.1 = 1 (регулирование тока) задаётся требуемый уровень тока в 

D0.5 (505 DEC), при этом актуальный уровень тока отображается в параметре A1.7 

(18 DEC); 

c) для параметра D0.1 = 3 (регулирование скорости) задаётся требуемый уровень 

скорости в D0.2 (502 DEC), при этом актуальный уровень скорости отображается в 

параметре A1.6 (17 DEC); 

d) для параметра D0.1 = 4 (регулирование положения) задаётся требуемое 

положение в A0.2 (2 DEC), при этом актуальный уровень положения отображается в 

параметре A0.3 (3 DEC). 

5) Для включения электродвигателя рулевой рейки в параметр D0.0 (500 DEC) 

необходимо записать «1». 

6) Для выключения электродвигателя рулевой рейки в параметр D0.0 (500 DEC) 

необходимо записать значение «0». 

7) При необходимости выполнить сброс аварии необходимо в параметре D0.0 (500 

DEC) записать значение «5». 

 

ВНИМАНИЕ! 

Вне зависимости от состояния дискретного входа «Зажигание» и от 

получаемых блоком БУРР-30 команд в приходящих PDO-сообщениях ID=0x314, в 

тестовом режиме при записи «1» в параметр D0.0 (500 DEC) блок сразу запустится 

в работу. 

Функция проверки соблюдения полярности при подключении 

электродвигателя, дополнительные защиты от перегрузки по току при пуске в 

тестовом режиме не работают. 

В тестовом режиме необходимо следить за токами потребления 

электромотора рейки, так как длительная работа электромотора с большими 

токами может привести к перегреву его обмоток и поломке. 

 

8) По окончании работ с рейкой в тестовом режиме следует выполнить следующие 

действия: 

- выключить электромотор, в параметр D0.0 (500 DEC) записываем значение «0»; 

- перевести блок из тестового в штатный режим работы, в параметр D0.6 (506 DEC) 

необходимо записать значение «2»; 
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- кратковременно выключить питание 24 В для сбрасывания режима работы блока;  

- включить питание 24 В и проверить работу блока в основном режиме. 

3.3 Настройка идентификации системы 

Идентификация системы производится с помощью параметров, представленных в 

группе A.System indications (таблица 23). Здесь находятся параметры, которые рекомендуется 

задать перед запуском БУРР-30 в работу: определение реечной позиции, типа оси и задание 

номера автомобиля, в составе которого применяется БУРР-30. Также в данной группе 

находится параметр, отражающий версию ПО. 

 

ВНИМАНИЕ 

Для получения справочной информации о версии программного обеспечения 

предназначен параметр А3.11 (адрес 42 DEC). 

Таблица 23 – Параметры настройки идентификации системы 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

A0.2 Задание реечной позиции 2 -1000…+1000 0 

A0.3* Актуальная реечная позиция 3 -1000…+1000 0 

A0.6 
Задание положения в метках 
датчика рулевой рейки 

6 -2147483648…2147483648 0 

A3.0 
Номер авто, в составе которого 
применяется БУРР-30 

31 0…65534 0 

А2.4* 
Регистр состояния цифровых 
входных сигналов с учетом 
инвертирования 

25 0…15 0 

A2.5 
Выбор цифровых входных 
сигналов для инвертирования 

26 0…15 1 

A2.7* 
Регистр состояния цифровых 
входных сигналов 

27 0…15 0 

A3.1* 
Индикация текущего типа оси по 
итогам выбора параметра A3.4 

32 
0: FORWARD 

1: REAR 

(значение 
по итогам 
параметра 

A3.4 и B0.9) 
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Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

A3.4 
Способ выбора типа оси, в составе 
которой работает блок 

35 

0: SER_NUM (автоматический 
выбор в соответствии с 

четностью серийного номера 
блока) 

1: РЕЗЕРВ 

2: FORWARD 
(принудительный выбор 

переднего типа оси) 

3: REAR (принудительный 
выбор заднего типа оси) 

4: РЕЗЕРВ 

5: РЕЗЕРВ 

0 

A3.11* Версия ПО 42 -32750…32750 
(номер 

текущей 
версии ПО) 

A3.12* 
Отображение включенных DIP-
переключателей на плате 

43 0…65534 0 

Примечание: * не для редактирования 

 

В параметре A3.4 (35 DEC) принцип автоматического выбора типа оси в 

соответствии с серийным номером блока основывается на его четности и 

нечетности. Нечетному номеру соответствуют настройки блока на работу в 

составе передней оси, четному номеру – настройки на работу в составе задней 

оси.  

 

3.3.1 Калибровка положения рулевого механизма 

При поставке от изготовителя и установке параметров на заводские значения в БУРР-30 

центральное положение предустановлено в соответствии с характеристиками датчика 

положения рулевой рейки. 

В блоке предусмотрена дополнительная калибровка положения рулевого механизма с 

целью корректировки среднего (центрального) положения рулевой рейки в случае 

несоответствия реального положения управляемых колес и показаний датчика рулевой рейки. 

Для проверки текущего положения рейки, воспринимаемого блоком, предназначен 

параметр A0.3 по адресу 3 DEC (таблица 23, п. 3.3). 

При выполнении калибровки в регистрах памяти БУРР-30 для нулевого смещения будет 

записано обновленное абсолютное значение позиции, приходящее с датчика положения рейки. 

Порядок выполнения калибровки положения рулевого механизма следующий: 

1. Рулевая рейка должна быть установлена в позицию, которую мы желаем видеть 
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как новое среднее (центральное) положение. 

2. Рейка должна находиться в остановленном состоянии: нужно разомкнуть цепь 

дискретного сигнала «Зажигание» или по CAN c ID=0x314 прислать 0 в битах управления (см. 

п. 2.9.1); 

3. Рейка не должна находиться в состоянии «Авария»; 

4. Проводим калибровку положения с помощью битов командного регистра при 

работе по CAN c ID=0x314 (см. таблицу 6, п. 2.9.1). 

5. После успешной установки нового нулевого положения должно произойти три 

коротких вспышки светодиода «СТАТУС» на блоке БУРР-30 (таблица 3, п. 1.4.2) сразу после 

подачи команды на установку нового нулевого положения. 

6. Для исключения ударов по крайним ограничителям в крайних положениях -1000 

и +1000 рекомендуется для ограничения полного хода рейки регулировать параметр B2.17 по 

адресу 102 DEC (таблица 24, п. 3.4). Первоначально следует установить значение данного 

параметра на уровне 75. То есть для перемещения рейки оставляем только диапазон в 75% от 

всего возможного хода рейки. 

7. Если по итогам тестовых перемещений в крайние позиции -1000 и +1000 не 

обнаружено наезда на крайние ограничители, продолжаем увеличивать значение параметра 

B2.17 до тех пор, пока не возникнет ситуация с упором рейки в какой-либо из ограничителей 

рулевого механизма. От этого значения делаем запас от  минус 2 до  минус 3 % и 

устанавливаем итоговое значение полного хода рейки в параметре B2.17 по адресу 102 DEC. 

Таким образом, в ходе калибровки устанавливается среднее (центральное, или 

нулевое) положение и полный ход рулевой рейки, в результате чего, при дальнейшем задании 

перемещений в крайние позиции -1000 и +1000, исключаются удары по крайним 

ограничителям рулевого механизма. 

3.4 Настройка базовых параметров 

Основные параметры пользователя (базовые параметры) представлены в группе B.User 

options (таблица 24). С помощью данных параметров осуществляется регулировка частоты 

ШИМ и обработки контуров управления, настройка перемещения рулевой рейки, а также сброс 

к заводским настройкам. 
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Таблица 24 – Параметры настройки базовых параметров 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

B0.0 Задание частоты ШИМ 60 

0: РЕЗЕРВ 

1: 20 кГц 

2: 10 кГц 

3: 6,667 кГц 

4: 5 кГц 

5: 4 кГц 

6: 3,333 кГц 

7: 2,857 кГц 

8: 2,5 кГц 

9: 2,222 кГц 

10: 2 кГц 

1 

B0.1 
Команда (от пользователя) на сброс 
к заводским параметрам блока 

61 
0: NONE 

1: FACTORY RESET (сброс к 
заводским настройкам) 

0 

B0.3 
Задание номинальной скорости 
электродвигателя, об/мин 

63 0…10000 750 

B0.14 
Задание постоянной времени 
апериодического фильтра 1-го 
порядка 

74 0…100 1 

B2.15 

Задание центрального (нулевого) 
положения рулевой рейки с 
привязкой к меткам абсолютного 
датчика рулевой рейки 

100 0…4294967294 42568085 

B2.17 
Задание величины рабочей зоны 
перемещения рулевой рейки 
относительно всего хода, %  

102 0…65534 75 

B2.18 
Задание зоны нечувствительности 
для стабилизации рулевой рейки, % 

103 0...655,34 0,01 

C1.20 Реверсирование работы ШИМ 220 

0: NORMAL MODE (обычный 
режим) 

1: INVERS MODE (реверсный 
режим) 

0 

 

 

В случае срабатывания аварии RevErrFlt по неправильной полярности 

подключения мотора рулевой рейки в параметре C1.20 (220 DEC) можно 

произвести выбор реверсного режима работы ШИМ вместо изменения схемы 

подключения силовых цепей электродвигателя. 
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3.4.1 Сброс к заводским параметрам 

 

ВНИМАНИЕ 

Сброс параметров на заводские значения осуществлять только при 

остановленном электродвигателе. 

Сброс параметров на заводские значения осуществляется через параметр В0.1 (61 DEC). 

Во время выполнения данной операции происходит мерцание светодиода «СТАТУС» с 

частотой 8 Гц (таблица 3, п. 1.4.2). Контроль выполнения сброса к заводским параметрам 

осуществляется по счетчику сбросов B3.4 (таблица 25, п. 3.5). 

3.5 Настройка функций встроенных счетчиков времени 

Параметры для настроек функций встроенных счетчиков времени представлены также в 

группе B.User options (таблица 25). 

Таблица 25 – Параметры настройки функций встроенных счетчиков времени 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

B3.0 
Индикация секундных импульсов на 
светодиоде «CAN» 

120 
0: ВЫКЛЮЧЕНО 

1: ВКЛЮЧЕНО 
1 

B3.1 
Коррекция суточного хода 
встроенных часов 

121 -3276,7…3276,7 -4 

B3.4 
Счетчик сбросов к заводским 
настройкам 

124 0…65534 0 

B3.9 Сброс счетчика времени 129 
0: НЕТ КОМАНДЫ 

1: ЗАДАТЬ 
0 

 

3.6 Настройка регуляторов 

Настройка регуляторов производится с помощью параметров, представленных в группе 

C2.Regulators (таблицы 26-28). Здесь находятся параметры, которые используются для 

настройки регуляторов трех контуров управления встраиваемой системы, существующих в 

БУРР-30: контура тока, контура скорости и контура положения. Полная схема системы 

управления, состоящей из трех контуров управления, представлена в приложении Б. 

3.6.1 Настройка регулятора контура тока 

Структурная схема контура тока представлена на рисунке 13. 
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Рисунок 13 – Структурная схема контура тока  

Для настройки регулятора контура тока используются параметры, представленные в 

таблице 26. Параметры для настройки обратной связи приведены в таблице 29, п. 3.7. 

Таблица 26 – Параметры настройки регулятора контура тока 

Параметр Адрес (DEC) Назначение 
Диапазон 

значений  

Заводское 

значение 

C2.7 CurrReg_Kp 257 
Коэффициент 
пропорционального 
усиления регулятора тока 

0…100 0,06 

C2.8 CurrReg_Ti 258 
Постоянная времени 
интегрирования регулятора 
тока 

0…0,9999 0,002 

C2.10 CurrReg_Kc 260 
Компенсация 
интегрального насыщения 
регулятора тока 

0…9,999 0,1 

C2.11 CurrReg_OutMax 261 
Максимальное ограничение 
регулятора тока 

0…9,999 0,7 

C2.12 CurrReg_OutMin 262 
Минимальное ограничение 
регулятора тока 

-9,999…0 -0,7 

 

3.6.2 Настройка регулятора контура скорости 

Структурная схема контура скорости представлена на рисунке 14. 
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Рисунок 14 – Структурная схема контура скорости 

Для настройки регулятора контура скорости используются параметры, представленные 

в таблице 27. Параметры для настройки обратной связи приведены в таблице 29, п. 3.7. 

Таблица 27 – Параметры настройки регулятора контура скорости 

Параметр Адрес (DEC) Назначение 
Диапазон 

значений  

Заводское 

значение 

C2.1 SpdReg_Kp 251 
Коэффициент 
пропорционального усиления 
регулятора скорости 

0…100 0,6 

C2.2 SpdReg_Ti 252 
Постоянная времени 
интегрирования регулятора 
скорости 

0…0,9999 0,05 

C2.4 SpdReg_Kc 254 
Компенсация интегрального 
насыщения регулятора 
скорости 

0…9,999 0,2 

C2.5 SpdReg_OutMax 255 
Максимальное ограничение 
регулятора скорости 

0…99,99 6 

C2.6 SpdReg_OutMin 256 
Минимальное ограничение 
регулятора скорости 

-99,99…0 -6 

 

3.6.3 Настройка регулятора контура положения 

Структурная схема контура положения представлена на рисунке 15. 
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Рисунок 15 – Структурная схема контура положения 

 



 

 

 

По
дп

. и
 д

ат
а 

 
Ин

в 
№

 д
уб

л.  
Вз

ам
. и

нв
. №

 

 

По
дп

. и
 д

ат
а 

 

Ин
в. 

№
 п

од
л.  

   

НПФТ.426471.015 РЭ 
Лист 

     
45 

Изм. Лист № докум. Подп. Дата 
 

Для получения коэффициента posK , предназначенного для перевода положения вала 

двигателя в метки датчика рулевой рейки, обратимся к кинематической схеме рулевой рейки, 

представленной на рисунке 16. 

 

Рисунок 16 – Кинематическая схема рулевой рейки с двигателем и датчиком положения 

Передаточное число червячного колеса 2 1 36 18червi   . То есть, когда электропривод 

совершит 18 оборотов, червячное колесо совершит 1 оборот. 

Диаметр делительной окружности шестерни, что участвует в реечной передаче, равен 

окрd  = 14,21 мм. Тогда величина, характеризующая линейное перемещение от оборотов 

червячного колеса,  44,64окрS d     мм. 

Таким образом, в теории один оборот двигателя двигает рейку на следующую величину: 

11 44,64  2,4818s     мм. 

1000 меток рулевой рейки в диапазоне от [-1000; 1000] соответствует перемещению 

рейки на 48 мм. Тогда 1 мм соответствует 20,83 меткам рулевой рейки. Следовательно, за один 

оборот двигателя рейка перемещается на 20,83 s   51,6584 меток. 

Пусть ротор двигателя вращается со скоростью ω = 1 об/с = 2π рад/с. Выше получено, 

что за один оборот рейка смещается на 51,6584 метки. Следовательно, скорость перемещения 
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рейки при текущей скорости 1 об/с равна 51,6584 меток/с. Отсюда коэффициент 

51,6584    8, 222posК   . 

Для настройки регулятора контура положения используются параметры, 

представленные в таблице 28. Параметры для настройки обратной связи приведены в таблице 

29, п. 3.7. 

 

В контуре положения имеется возможность использовать как 

пропорциональный регулятор, так и пропорционально-интегральный. В 

таблице 26 представлены параметры для настройки обоих регуляторов на выбор. 

Выбор регулятора для работы производится с помощью параметра C2.31 

по адресу 281 (таблица 28). Если он равен нулю, то используется 

пропорциональный регулятор положения, иначе – пропорционально-

интегральный. 

 

Таблица 28 – Параметры настройки регулятора контура положения 

Параметр Адрес (DEC) Назначение 
Диапазон 

значений  

Заводское 

значение 

B1.0 REQ_SPD_CALC 75 
Частота обработки контура 
скорости 

0…20000 200 

B1.1 REQ_POS_CALC 76 
Частота обработки контура 
положения 

0…20000 200 

C1.8 RefFiltrTime 208 
Постоянная времени 
фильтра ЗИ по положению 

0…6,5534 0 

C2.13 P_PosReg_Kp 263 
Коэффициент усиления 
пропорционального 
регулятора положения 

0…127 10 

C2.14 P_PosReg_ErrLim 264 
Ограничение ошибки 
пропорционального 
регулятора положения 

0…1,27 0,001 

C2.15 P_PosReg_OutMax 265 
Максимальный выход 
пропорционального 
регулятора положения 

0…9,999 5 

C2.16 P_PosReg_OutMin 266 
Минимальный выход 
пропорционального 
регулятора положения 

-9,999…0 -5 

C2.31 PI_PosReg_Kp 281 

Коэффициент усиления 
пропорционально-
интегрального регулятора 
положения 

0…100 0,05 
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Параметр Адрес (DEC) Назначение 
Диапазон 

значений  

Заводское 

значение 

C2.32 PI_PosReg_Ti 282 

Постоянная времени 
интегрирования 
пропорционально-
интегрального регулятора 
положения 

0…0,9999 0,2 

C2.34 PI_PosReg_Kc 284 

Компенсация интегрального 
насыщения 
пропорционально-
интегрального регулятора 
скорости 

0…9,999 0,2 

C2.35 PI_PosReg_OutMax 285 

Максимальное ограничение 
пропорционально-
интегрального регулятора 
положения 

0…99,99 0,15 

C2.36 PI_PosReg_OutMin 286 

Минимальное ограничение 
пропорционально-
интегрального регулятора 
положения 

-99,99…0 -0,15 

 

3.7 Настройка датчиков блока 

Поставка блоков БУРР-30 производится с предварительно выполненными настройками 

для всех измерительных датчиков блока, и обязательная настройка датчиков перед началом 

работы не требуется. 

При необходимости, настройка измерительных датчиков блока осуществляется с 

помощью параметров, представленных в группе C3.FBSensors (таблица 29). В данной группе 

находятся параметры для обработки сигналов, поступающих по каналам АЦП. 

Таблица 29 – Параметры настройки датчиков 

Параметр Адрес (DEC) Назначение 
Диапазон 

значений 

Заводское 

значение 

C2.0 SpdFB_Time3F 250 

Постоянная времени 
в обратной связи по 
скорости от 
магнитного датчика 

0…0,9999 0,025 

C3.0 Curr1_Gain 300 
Коэффициент 
усиления сигнала 
АЦП по каналу I1 

-3,275…3,275 0,059 

C3.1 Curr1_Offs 301 
Коэффициент 
смещения сигнала 
АЦП по каналу I1 

-32750…32750 -2054 

C3.2 Curr2_Gain 302 
Коэффициент 
усиления сигнала 
АЦП по каналу I2 

-3,275…3,275 0,057 
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Параметр Адрес (DEC) Назначение 
Диапазон 

значений 

Заводское 

значение 

C3.3 Curr2_Offs 303 
Коэффициент 
смещения сигнала 
АЦП по каналу I2 

-32750…32750 -2038 

C3.4 CurrTimeF 304 
Постоянная времени 
входного фильтра 
токов 

0…0,09999 0,00001 

C3.10 Curr2TorqGain 310 
Коэффициент 
пересчета токов в 
момент 

0…0,12799 0,0225 

C3.11 Tf indic 311 

Постоянная времени 
фильтров индикации 
параметров A1.6-
A1.9 

0…65534 2000 

C3.12 Uin_Gain 312 
Коэффициент 
усиления сигнала 
АЦП по каналу Uin 

-3,275…3,275 0,05 

C3.13 Uin_Offs 313 
Коэффициент 
смещения сигнала 
АЦП по каналу Uin 

-32750…32750 0 

 

3.8 Настройка и подключение датчика положения рулевой рейки 

Поставка блоков БУРР-30 производится с предварительно выполненными настройками 

для всех датчиков блока, и обязательная настройка датчиков перед началом работы не 

требуется. 

При необходимости, настройка датчика положения рулевой рейки осуществляется с 

помощью параметров, представленных также в группе C3.FBSensors (таблица 30). Здесь 

находятся параметры для настройки функции обработки сигналов импульсного датчика 

положения рулевой рейки. 

Таблица 30 – Параметры настройки датчика положения рулевой рейки 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

C3.16 
Максимальное значение ширины 
импульса датчика положения A 

316 1…4294967294 57370 

C3.18 
Максимальное значение ширины 
импульса датчика положения B 

318 1…4294967294 57350 

C3.20 
Минимальное значение ширины 
импульса датчика положения A 

320 1…4294967294 8240 

C3.22 
Минимальное значение ширины 
импульса датчика положения B 

322 1…4294967294 8200 
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Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

C3.24 
Минимальная ширина периода для 
захвата Пилы A 

324 7850…8150 8000 

C3.25 
Максимальная ширина периода 
для захвата Пилы A 

325 8950…10000 10000 

C3.26 
Минимальная ширина периода для 
захвата Пилы B 

326 21000…22075 21000 

C3.27 
Минимальная ширина периода для 
захвата Пилы B 

327 22925…23325 23125 

C3.38 
Напряжение, которое будет 
использовано в ходе подсчета пил, 
% 

338 -100…100 10 

C3.39 
Ток, уровень которого достигается 
в граничных положениях рейки 
(когда она заблокирована) 

339 1…60 6 

C3.40 
Минимальное значение периодов 
пил во время включения, % 

340 0,01…100 12,59 

C3.41 
Максимальное значение периодов 
пил во время включения, % 

341 0,01…100 87,43 

 

3.9 Настройка защит 

Настройка защит осуществляется с помощью параметров, представленных в группе 

C4.Protections, а также в B.User options. Здесь можно выполнить включение/отключение 

защитных функций блока от каждой отдельной аварии, а также настройку уровней и задержек 

срабатывания защит. 

Общие параметры настройки защит отражены в таблице 31. 

Таблица 31 – Параметры настройки защит 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

B2.34 
Режим индикации аварийного 
состояния 

119 
0: Режим вывода 

двузначных кодов аварий 

1: Режим наличия аварии 
0 
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Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

C4.0 
Включение/отключение защитных 
функций блока 

350 

Битовое поле, где «1» в 
соответствующем номере 

бита означает «вкл.», «0» – 
«выкл.» 

0: ModFlt 

1: Sc1Flt 

2: HellaFlt 

3: PeriodAOOR 

4: PeriodBOOR 

5: РЕЗЕРВ 

6: РЕЗЕРВ 

7: TempFlt 

8: OpenPhFlt 

9: OvVoltFlt 

10: UnVoltFlt 

11: РЕЗЕРВ 

12: РЕЗЕРВ 

13: OverCurrFlt 

14: RevErrFlt 

15: NoIgnition 

(расшифровку названий 
аварий см. в таблице 18) 

49567 

или 

1100 0001 
1001 1111 

 

Аварии блока по типу аварии можно разделить на пять обобщенных групп, 

представленных в таблице 32. 

Таблица 32 – Аварии и их типы 

Тип Обозначение Название 

По току 
(п. 3.9.1) 

ModFlt Аппаратная авария модуля (КЗ) 

Sc1Flt Максимально-токовая перегрузка на выходе блока 

OverCurrFlt Длительная токовая перегрузка на выходе блока 

По датчику 
положения 

(п. 3.9.2) 

HellaFlt Авария датчика положения рулевой рейки 

PeriodAOOR 
Авария непопадания сигнала А с энкодера в указанный 
диапазон частот 

PeriodBOOR 
Авария непопадания сигнала B с энкодера в указанный 
диапазон частот 
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RevErrFlt 
Неправильная полярность при подключении мотора рулевой 
рейки 

По напряжению 
(п. 3.9.3) 

OvVoltFlt Перенапряжение во входной цепи питания блока 

UnVoltFlt Пониженное напряжение во входной цепи питания блока 

OpenPhFlt Авария обрыва фазы 

По температуре 
(п. 3.9.4) 

TempFlt Температурный перегрев блока 

По зажиганию 
(п. 3.9.5) 

NoIgnition Авария отсутствия сигнала «Зажигание» 

 

3.9.1 Настройка защит от аварий по току 

Параметры настройки защит по току отражены в таблице 33. 

Таблица 33 – Параметры настройки защит по току 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

B2.20 
Задания уровня тока для выдачи 
предупреждения 

105 -327,67…327,67 60 

B2.25 

Задание интервала времени для 
срабатывания защиты по 
длительному превышению 
допустимого уровня тока 

110 0…60 3 

B2.26 

Задание таймера интервала 
времени для срабатывания 
защиты по длительному 
превышению допустимого уровня 
тока 

111 0…655,34 0 

B2.31 
Задание времени выдачи 
предупреждения о превышении 
тока 

116 0,01…60 1 

C4.2 Задание уровня тока при КЗ 352 1…655,34 140 

C4.17 
Задание задержки срабатывания 
защиты при аварии модуля 

367 1…1000 2 

C4.18 
Задание задержки срабатывания 
защиты при коротком замыкании 

368 1…1000 10 

 

3.9.2 Настройка защит от аварий по датчику положения рулевой 

рейки 

Настройка защит от аварий по датчику положения рулевой рейки отличается в 

зависимости от выбранного метода обработки частотных сигналов (см. параметр C3.42, 

таблица 34). 
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Параметры настройки защит по датчику положения рулевой рейки представлены в 

таблицах 34-36. 

Таблица 34 – Параметры настройки защит от аварий по датчику положения рулевой рейки 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

C2.38 
Величина шага для расчета 
сектора 

288 2516582…5033164 3355443 

C3.31 
Команда на начало замера 
периодов пил A, B 

331 

0: NONE (ничего) 

1: PERIODS RESEARCH 
(исследование периодов) 

2: PILA COUNT (подсчет 
пил) 

3: РЕЗЕРВ 

4: РЕЗЕРВ 

0 

C3.42 Выбор типа расчета пилы 342 

0: Старый способ (в тиках 
таймера) 

1: Новый способ (в 
процентах) 

1 

C4.7 
Задание минимального порога 
перемещений при определении 
полярности ДПТ 

357 1…200 5 

C4.23 
Задание задержки срабатывания 
защиты при неправильной 
полярности ДПТ 

373 0,03…2 0,1 

C4.26 
Задание задержки срабатывания 
защиты, когда пила А или B равна 
нулю 

376 0,1…10 1 

C4.27 

Задание задержки срабатывания 
ошибки, когда пила А или B 
находится все допустимого 
диапазона 

377 0,1…2 1 

C4.34 

Задание параметра для 
экстраполяции при 
кратковременном исчезновении 
данных о положении рейки 

384 -32750…32750 10 

 

Вариант 1. «Новый» метод обработки частотных сигналов датчика 

«Новый» метод обработки частотных сигналов соответствует значению «1» в параметре 

C3.42 (342 DEC). 

В данном случае границы срабатывания защиты задаются в параметрах C4.11-C4.14 

(361-364 DEC). При этом в параметрах C4.11-C4.12 задаются нижнее и верхнее значения 

частоты сигнала A (то есть создается диапазон, внутри которого должна находиться рабочая 

частота сигнала А), а в параметрах C4.13-C4.14 – нижнее и верхнее значение частоты сигнала B 
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(диапазон, внутри которого должна находиться рабочая частота сигнала B). 

Также есть возможность исследование текущих частот сигналов A и B. Для этого в 

параметре C3.31 по адресу 331 DEC (таблица 34) требуется установить значение «1: PERIODS 

RESEARCH». После этого, в параметры F0.43 и F0.44 будут выводиться текущие частоты 

сигналов A и B соответственно. 

Таким образом, можно сначала изучить текущие значения частот, используя параметр 

C3.31 (331 DEC), а потом уже под них подстроить защиту в параметрах C4.11-С4.14. 

Таблица 35 – Параметры настройки защит по датчику положения рулевой рейки при «новом» 

методе расчета частотных сигналов 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

C2.40 
Способ расчета границ сигналов 
пил (параметров C4.11-C4.14) 

290 

0: Авто при старте 

1: Ручной режим 

2: РЕЗЕРВ 

3: РЕЗЕРВ 

4: РЕЗЕРВ 

0 

C4.11 

Задание нижнего уровня 
срабатывания защиты от 
непопадания сигнала А с 
энкодера в указанный диапазон 
частот 

361 850…1000 900 

C4.12 

Задание верхнего уровня 
срабатывания защиты от 
непопадания сигнала А с 
энкодера в указанный диапазон 
частот 

362 1000…1150 1050 

C4.13 

Задание нижнего уровня 
срабатывания защиты от 
непопадания сигнала Б с 
энкодера в указанный диапазон 
частот 

363 170…200 197 

C4.14 

Задание верхнего уровня 
срабатывания защиты от 
непопадания сигнала Б с 
энкодера в указанный диапазон 
частот 

364 200…230 217 

F0.43* Частота сигнала A с энкодера 693 0…65534 0 

F0.44* Частота сигнала B с энкодера 694 0…65534 0 

Примечание: * не для редактирования 

Вариант 2. «Старый» метод обработки частотных сигналов датчика 

«Старый» метод обработки частотных сигналов соответствует значению «0» в 

параметре C3.42 (342 DEC). 
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В данном случае границы срабатывания защиты задаются в параметрах C3.24-C3.27 по 

адресам 324-327 DEC (таблица 36). При этом, в C3.24-C3.25 задаются нижнее и верхнее 

значение периода (то есть две границы, внутри которых должен быть период) для сигнала А, а 

в C3.26-C3.27 для сигнала B.  

Единицы измерения в этих параметрах – тики таймера, по которому считается период. 

Для сигнала А эти тики таймера делятся на 8, а для сигнала B – на 16. То есть, если нужно 

получить истинное значение в тиках таймера, то параметры C3.24-C3.25 нужно умножить на 8, 

а параметры C3.26-C3.27 на 16.  

Таймер насчитывает значение 72 000 000 за секунду, соответственно, чтобы узнать, 

значение защитных границ в секундах, необходимо после умножения на множитель (8 или 16 в 

зависимости от сигнала: 8 для А, 16 для B) разделить полученное значение на 72 000 000. Тогда 

получатся границы периодов в [с]. 

Также существует функционал исследования текущих периодов сигналов А и B. Для 

этого в параметре C3.31 по адресу 331 (таблица 34) требуется установить значение «1: 

PERIODS RESEARCH». После этого, в параметры C3.32 и С3.33 (332 и 333 DEC) будут 

выводиться текущие максимальные и минимальные значения периода в тиках таймера, 

разделенные на 8. В это же время в параметры С3.34 и C3.35 (334 и 335 DEC) будут 

выводиться текущие максимальные и минимальные значения периода в тиках таймера, 

разделенные на 16. 

Таким образом, можно сначала изучить текущие значения периода, используя данный 

функционал, а потом уже под них подстроить защиту в параметрах C3.24-C3.27. 

Таблица 36 – Параметры настройки защит по датчику положения рулевой рейки при «старом» 

методе расчета частотных сигналов 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

C3.24 
Минимальная ширина периода для 
захвата Пилы A 

324 7850…8150 8000 

C3.25 
Максимальная ширина периода 
для захвата Пилы A 

325 8950…10000 10000 

C3.26 
Минимальная ширина периода для 
захвата Пилы B 

326 21000…22075 21000 

C3.27 
Минимальная ширина периода для 
захвата Пилы B 

327 22925…23325 23125 

C3.32* 
Максимальное значение периода 
пилы A во время включения C3.31 

332 0…65534 0 
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Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

C3.33* 
Минимальное значение периода 
пилы A во время включения C3.31 

333 0…65534 0 

C3.34* 
Максимальное значение периода 
пилы B во время включения C3.31 

334 0…65534 0 

C3.35* 
Минимальное значение периода 
пилы B во время включения C3.31 

335 0…65534 0 

Примечание: * не для редактирования 

3.9.3 Настройка защит от аварий по напряжению 

Параметры настройки защит по напряжению отражены в таблице 37. 

Таблица 37 – Параметры настройки защит по напряжению 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

B2.21 
Задания уровня низкого 
напряжения для выдачи 
предупреждения 

106 -3276,7…3276,7 18 

B2.22 
Задание уровня высокого 
напряжения для выдачи 
предупреждения 

107 -3276,7…3276,7 30 

B2.32 
Задание времени выдачи 
предупреждения о низком 
напряжении 

117 0,01…60 3 

B2.33 
Задание времени выдачи 
предупреждения о высоком 
напряжении 

118 0,01…60 3 

C4.8 
Задание уровня тока при обрыве 
фаз двигателя 

358 0,1…10 1,5 

C4.9 
Задание показателя скорости для 
срабатывания защиты при обрыве 
фаз двигателя 

359 0,1…10 2 

C4.10 
Задание уровня напряжения при 
обрыве фаз двигателя 

360 0,001…10 1 

C4.24 
Задание задержки срабатывания 
защиты при обрыве фаз двигателя 

374 0,1…20 0,4 

 

3.9.4 Настройка защит от аварий по температуре 

Параметры настройки защит по температуре представлены в таблице 38. Здесь также 

находятся параметры групп C0.Connections и C3.FBSensors. 
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Таблица 38 – Параметры настройки защит по температуре 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

B2.19 
Задание уровня температуры для 
выдачи предупреждения о 
перегреве блока 

104 -32767…32767 62 

B2.30 
Задание времени выдачи 
предупреждения о перегреве 

115 0,01…600 5 

C4.5 
Задание температуры перегрева 
блока 

355 10…100 70 

C4.21 
Задание задержки срабатывания 
защиты при перегреве блока 

371 1…200 20 

C0.19 
Постоянная времени фильтра 
производной от температуры 

169 0…65,534 5 

C0.21 

Величина отклонения от 
последнего адекватного значения, 
для возвращения вывода 
актуальной температуры  

171 0…10 5 

C3.43 
Задание максимальной скорости 
изменения температуры, град/с 

343 0…655,34 5 

 

Ниже приведены пояснения по настройке избирательной фильтрации некорректных 

изменений температуры для предотвращения ложного срабатывания аварии по 

температурному перегреву блока. 

Избирательная фильтрация некорректных измерений температуры 

Алгоритм избирательной фильтрации некорректных измерений температуры работает 

на основе непрерывного расчёта и мониторинга модуля производной от температуры. 

При штатной работе блока благодаря значительной теплоёмкости охлаждающего 

радиатора, все изменения температуры происходят очень медленно с учётом этой инерции, и 

производная по температуре ни при каких условиях не может превышать определённого 

предела.  

Таким образом, если модуль производной по температуре оказывается выше 

определенного порога (в настройках C3.43 (343 DEC) = 5 градусов/с по умолчанию), то блок 

определяет ситуацию с неадекватным измерением температуры. Тогда в информационном 

канале для измерения температуры в данный момент будет транслироваться предыдущее 

адекватное значение температуры, а в статусе по CAN-PDO появляется предупреждение о 

недостоверности температурных измерений TempSensor (6-й бит статуса в регистре 

предупреждений). 

 Если в процессе дальнейшей работы измеряемая температура блока с течением времени 
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возвращается в норму, то есть наблюдается отличие от последнего адекватного значения 

температуры не более чем на установленную величину по модулю (в настройках C0.21 

(171 DEC) = 5С по умолчанию) от последнего адекватного значения, то вывод температуры 

для пользователя продолжается в штатном режиме. 

Режим избирательной фильтрации температуры блока настраивается и при 

необходимости может быть отключён при задании в параметре C3.43 (343 DEC) значения 

равного 0. Тогда дальнейшая работа с датчиком температуры будет осуществляться без 

применения какой-либо дополнительной избирательной фильтрации. 

3.9.5 Настройка защит от аварии по отсутствию сигнала «Зажигание» 

Срабатывание защитной функции по отсутствию сигнала «Зажигание» происходит в 

случае получения БУРР-30 по шине CAN команды для запуска в работу при одновременном 

отсутствии дискретного сигнала «Зажигание» на соответствующем входном терминале. 

Параметры настройки защит по отсутствию сигнала «Зажигание» отражены в 

таблице 39. 

Таблица 39 – Параметры настройки защит по зажиганию 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

C4.25 
Задание задержки срабатывания 
защиты при отсутствии 
зажигания 

375 0,1…20 1 

 

3.10 Настройка журнала аварий 

Для фиксации в энергонезависимой памяти блока факта срабатывания аварий, 

возникающих при работе блока, доступен журнал в виде подгруппы параметров E1 в меню 

блока. 

При срабатывании аварийной защиты происходит фиксация кода аварии в самой 

верхней ячейке журнала в параметре E1.0 со сдвигом всего массива предыдущих аварий на 

одну ячейку вниз в пределах всей подгруппы E1. При заполнении всех 28 ячеек журнала 

аварий, очередная новая авария будет записана в самое начало массива в параметре E1.0 и при 

сдвиге вниз на одну позицию всего массива, информация о срабатывании самой старой аварии 

из ячейки E1.27 окажется утраченной. 

Настройка журнала аварий осуществляется с помощью параметров, представленных в 

группе E0.Fault Log Control (таблица 40). В данной группе при помощи параметра E0.1 при 
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необходимости можно осуществить сброс с полной очисткой содержимого журнала, а также 

происходит фиксация количества выполненных ранее пользователем принудительных сбросов 

журнала событий в параметре E0.0. 

Таблица 40 – Параметры настройки работы 

Параметр Адрес (DEC) Диапазон значений 
Заводское 

значение 

E0.0 
Счетчик количества сбросов 
аварий 

579 0…65534 0 

E0.1 Команды для журнала аварий 580 
0: NONE (Ничего) 

1: RESET LOG (Сброс 
журнала аварий) 

0 

 

3.11 Параметры группы F.Debug Info 

Параметры данной группы предназначены для исследования работы блока БУРР-30 в 

случае возникновения неисправностей и используются разработчиками для проведения 

глубокого анализа работы блока. Данная группа параметров не предназначена для настройки 

параметров устройства и применяется только для проведения диагностики и мониторинга 

режимов работы блока. 

Краткая информация о параметрах группы F.Debug Info представлена в приложении В. 
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4 Аварии и способы их устранения 

При работе БУРР-30 отображение текущих активных аварий производится в параметре 

A0.0 в виде регистра аварий с побитовой индикацией. Полный список всех аварий с побитовым 

разделением представлен в таблице 41. 

Таблица 41 – Регистр аварий в параметре A0.0 

Номер бита Соответствующая авария 
Описание 
настройки 

защиты 

0 Авария модуля п. 3.9.1 

1 Короткое замыкание на выходе п. 3.9.1 

2 Авария датчика положения/калибровки п. 3.9.2 

3 Авария несоответствия сигнала в канале «А» требуемому диапазону частот п. 3.9.2 

4 Авария несоответствия сигнала в канале «B» требуемому диапазону частот п. 3.9.2 

5 Резерв - 

6 Резерв - 

7 Перегрев силового радиатора п. 3.9.4 

8 Авария обрыва фаз двигателя п. 3.9.3 

9 Выходное напряжение питания превышает установленный предел п. 3.9.3 

10 Выходное напряжение питания достигнуто минимума п. 3.9.3 

11 Резерв - 

12 Резерв - 

13 Длительная токовая перегрузка п. 3.9.1 

14 Неправильная полярность DC-мотора п. 3.9.2 

15 Авария отсутствия зажигания п. 3.9.5 

 
В соответствии с разделением аварий по группам по типу аварии, им был присвоен 

двузначный код в формате XY, где X – номер группы аварии, Y – номер аварии в группе. 

Таблица 42 – Соответствие аварии типу и индивидуальному коду 

Тип Код Обозначение Название 
Описание 
настройки 

защиты 

По току (1) 

12 ModFlt Аппаратная авария модуля (КЗ) 

п. 3.9.1 

13 Sc1Flt 
Максимально-токовая перегрузка на выходе 
блока 
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14 OverCurrFlt Длительная токовая перегрузка на выходе блока 

По датчику 
положения (2) 

21 HellaFlt Авария датчика положения рулевой рейки 

п. 3.9.2 

23 PeriodAOOR 
Авария непопадания сигнала А с энкодера в 
указанный диапазон частот 

24 PeriodBOOR 
Авария непопадания сигнала Б с энкодера в 
указанный диапазон частот 

25 RevErrFlt 
Неправильная полярность при подключении 
мотора рулевой рейки 

По напряжению 
(3) 

31 OvVoltFlt 
Перенапряжение во входной цепи питания 
блока 

п. 3.9.3 32 UnVoltFlt 
Пониженное напряжение во входной цепи 
питания блока 

33 OpenPhFlt Авария обрыва фазы 

По температуре 
и зажиганию (4) 

41 TempFlt Температурный перегрев блока п. 3.9.4 

43 NoIgnition Авария отсутствия зажигания п. 3.9.5 

 

Ниже представлено описание индикации аварийного состояния в соответствии с кодом 

аварии. 

4.1 Индикация аварий с помощью светодиода 

Индикация аварийного состояния для пользователя происходит с помощью светодиода 

«СТАТУС» (таблица 3, п. 1.4.2). Переключение между режимами индикации аварийных 

состояний производится с помощью параметра B2.34 (таблица 31, п. 3.9). 

Значение «1» данного параметра соответствует режиму наличия аварии, когда 

светодиод мерцает с частотой 3,4 Гц, оповещая пользователя о наличии аварии без указания ее 

конкретного вида. 

Значение «0» параметра B2.34 соответствует режиму вывода двузначных кодов аварий в 

соответствии с таблицей 42, п. 4. 

Способ кодировки аварий с помощью светодиода представлен на рисунке 17. В данном 

примере выводятся две аварии, имеющие коды 32 и 12. 
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Рисунок 17 – Кодировка аварий 

Описание значений периодов T1…T5 представлено ниже: 

1) T1 = 0,5 c – светодиод горит при объявлении цифры; 

2) T2 = 0,5 c – светодиод НЕ горит при объявлении цифры; 

3) T3 = 1 c – светодиод погашен между объявлением десятков и единиц; 

4) T4 = 2 c – светодиод погашен между объявлением двух аварий; 

5) T5 = 3 c – светодиод погашен между объявлением ВСЕХ аварий или, иначе, время 

между перезапуском цикла вывода аварий. 
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4.2 Причины и способы устранения аварий 

Таблица 43 – Аварии, причины и способы их устранения 

Код 
Обозначе-

ние 
Название Описание Возможные причины Способ устранения 

Описание 
настройки 

защиты 

12 ModFlt 
Аппаратная 
авария модуля 
(КЗ) 

Аппаратная защита 
силового модуля блока 
от перегрузки по току. В 
процессе работы 
выходной ток блока 
превысил допустимый 
уровень 

- короткое замыкание на корпус; 
- короткое замыкание в 
выходных цепях; 
- межвитковое замыкание в 
обмотках электродвигателя; 
- повреждение силовых ключей 
инвертора 

- проверить отсутствие 
короткого замыкания в 
выходных цепях блока и 
состояние электродвигателя; 
- проверить целостность 
силового кабеля для 
подключения электродвигателя 

п. 3.9.1 

13 Sc1Flt 

Максимально-
токовая 
перегрузка на 
выходе блока 

Максимально-токовая 
перегрузка на выходе 
блока 

- ток выходной цепи блока 
превышает допустимый уровень 

- устранить причину 
возникновения больших 
выходных токов блока 

п. 3.9.1 

14 OverCurrFlt 

Длительная 
токовая 
перегрузка на 
выходе блока 

Срабатывание 
аварийной защитной 
функции для защиты 
блока от токовой 
перегрузки 

- при перемещении штока 
рулевой рейки, длительная 
нагрузка превышает 
установленный порог 

- проверить механическую 
нагрузку при перемещении 
рулевой рейки; 
- проверить и при 
необходимости, установить 
правильную калибровку и 
длину хода штока рулевой 
рейки для исключения упора в 
ограничители; 
- проверить работоспособность 
редуктора рулевой рейки и 
отсутствие механических 
заклиниваний. 

п. 3.9.1 
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21 HellaFlt 
Авария датчика 
положения 
рулевой рейки 

Срабатывание 
аварийной защитной 
функции мониторинга 
состояния датчика 
положения рулевой 
рейки 

- неправильная схема 
подключения цепей датчика 
положения 

- проверить правильность 
схемы подключения цепей 
датчика положения; 
- проверить целостность кабеля 
и разъёмов в цепи датчика 
положения; 
- датчик положения рулевой 
рейки неисправен и требует 
замены 

п. 3.9.2 

23 PeriodAOOR 

Авария 
несоответствия 
сигнала в канале 
«А» требуемому 
диапазону 
частот 

Срабатывание 
аварийной защиты в 
случае, когда период 
соответствующего 
сигнала находится вне 
определенных границ 

- использование рулевой рейки с 
искаженными частотами ШИМ 
сигнала с датчика положения 

- скорректировать границы 
срабатывания защиты в 
соответствии с п. 3.9.2 

п. 3.9.2 

24 PeriodBOOR 

Авария 
несоответствия 
сигнала в канале 
«Б» требуемому 
диапазону 
частот 

п. 3.9.2 

25 RevErrFlt 

Неправильная 
полярность при 
подключении 
мотора рулевой 
рейки 

Срабатывание 
аварийной защитной 
функции мониторинга 
оценки начального 
направления вращения 
вала двигателя при 
старте блока 

- рулевая рейка находится в 
крайних положениях и 
проведение процедуры 
начального тестирования 
невозможно; 
- полярность подключения 
силовой цепи электродвигателя 
выбрана неправильно; 
- шток рулевой рейки не может 
двигаться при выполнении 
процедуры начального 
тестирования 

- проверить текущее положение 
штока рулевой рейки и при 
необходимости выполнить 
ручное перемещение штока от 
крайних позиций в сторону 
центра; 
- проверить и уточнить 
возможность движения штока; 
- проверить и уточнить 
полярность подключения 
силовых цепей 
электродвигателя; 

п. 3.9.2 
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- если полярность подключения 
силовой цепи электродвигателя 
действительно выбрана 
неправильно, можно изменить 
настройки блока с помощью 
параметра C1.20 (см. таблицу 
24, п. 3.4) 

31 OvVoltFlt 
Перенапряжение 
во входной цепи 
питания блока 

Срабатывание 
аварийной защитной 
функции мониторинга 
входного напряжения 
блока 

- питающее напряжение 
источника превышает 
установленные пределы; 
- внутренняя неисправность 
блока 

- проверить уровень входного 
питающего напряжения и 
привести его в соответствии с 
требуемыми значениями; 
- заменить блок 

п. 3.9.3 

32 UnVoltFlt 

Пониженное 
напряжение во 
входной цепи 
питания блока 

- питающее напряжение 
источника ниже допустимого 
предела; 
- внутренняя неисправность 
блока 

п. 3.9.3 

33 OpenPhFlt 
Авария обрыва 
фазы 

Срабатывание 
аварийной защитной 
функции мониторинга 
обрыва фазы 

- при подаче на двигатель 
напряжения больше 
установленного порога ротор 
двигателя не вращается (то есть 
движется со скоростью, которая 
меньше установленного 
значения), а ток в катушках 
меньше установленного порога 

- проверить подключение фаз 
двигателя; 
- проверить целостность 
проводов и разъемов 
подключения электродвигателя 
к сети 

п. 3.9.3 

41 TempFlt 
Температурный 
перегрев блока 

Срабатывание 
аварийной защитной 
функции теплового 
состояния блока 

- затруднён процесс 
естественного охлаждения 
радиатора блока; 
- в процессе работы блок 
систематически подвергается 
длительным перегрузкам 

- проверить условия 
охлаждения радиатора и 
корпуса блока; 
- изменить стратегию 
управления рулевой рейкой, 
постараться не подвергать блок 
длительным перегрузкам 

п. 3.9.4 
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43 NoIgnition 
Авария 
отсутствия 
зажигания 

Срабатывание 
аварийной защитной 
функции отсутствия 
дискретного сигнала 
«Зажигание» 

- при подаче команды по CAN 
для работы привода время 
отсутствия сигнала «Зажигание» 
при попытке старта превышает 
установленное контрольное 
время 

- проверить, что согласно 
штатной схеме подключения в 
момент подачи управляющей 
команды по линии CAN сигнал 
зажигания является активным 
на линии цифровых входов (1-
ый бит параметра A2.4, см. 
таблицу 23, п. 3.3). 

п. 3.9.5 
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5 Техническое обслуживание 

При выполнении технического обслуживания БУРР-30 следует соблюдать меры 

безопасности, согласно п. 2.2, а также требования регламентирующих документов по 

безопасному ведению работ на месте эксплуатации блока управления рулевой рейкой. 

 

ВНИМАНИЕ 

Во избежание механических травм из-за перемещения рулевой рейки 

техническое обслуживание следует производить при отключенном питании 

блока! 

 

Техническое обслуживание должно проводиться не реже чем один раз в год 

подготовленным обслуживающим персоналом в следующем порядке: 

1) Провести анализ места эксплуатации блока. Убедиться, что температура в месте 

установки соответствует п. 1.3. 

2) Выполнить отключение блока. 

3) Проверить состояние рёбер охлаждающего радиатора блока. При необходимости 

выполнить очистку охлаждающего радиатора от внешних загрязнений. 

4) Проверить отсутствие видимых повреждений кабелей питания и интерфейсных 

кабелей. При наличии заменить повреждённые кабели. 

5) Проверить целостность электрических соединений. Убедиться, что пластиковые 

элементы разъёмов не изменили своего цвета, отсутствуют следы перегрева. При наличии 

выяснить причины возникновения, произвести замену. 

6) При успешном прохождении проверок выполнить монтаж блока. Проверить 

надёжность затяжки винтов, надёжность крепления разъёмов электрических соединений. 

При успешном прохождении всех проверок блок готов к дальнейшей эксплуатации. В 

случае, если какая-либо из проверок не пройдена, следует устранить обнаруженные дефекты. 

При невозможности устранения дефекта, заменить блок на заведомо исправный. В 

пределах гарантийного срока отправить неисправный блок в ремонт. 

5.1 Замена прошивки блока БУРР-30 

В процессе эксплуатации может возникнуть ситуация, когда может потребоваться 

техническое обслуживание в виде замены прошивки блока БУРР-30. Например, в случае 

появления более новой версии ПО с добавлением новых функций, улучшением работы 
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устройства или исправлением обнаруженных проблем. 

Существует три способа замены прошивки блока БУРР-30: с помощью SWD-

интерфейса, интерфейса RS-485 и интерфейса CAN. 

5.1.1 Замена прошивки с помощью интерфейса RS-485 

Чтобы заменить прошивку с помощью интерфейса RS-485 (Modbus) потребуются: 

– новая версия прошивки с разрешением .bin формата burr-30_vXXX.bin и файл 

«Загрузчик.ini» (доступны для скачивания по ссылке: https://mechatronica-

pro.com/sites/default/files/content/product/6418/burr-30_software_update.zip); 

– преобразователь USB в RS-485 (Modbus-преобразователь); 

– ЭВМ (компьютер) с установленной программой «MViewer» (ссылка на скачивание: 

http://mviewer.ru/signin). 

Ход выполнения замены прошивки представлен ниже по пунктам: 

1. Для выполнения прошивки поместите файл прошивки с разрешением .bin в папку 

«Файлы прошивки» в корневой папке MViewer (по умолчанию в C:\Program Files 

(x86)\MViewer 3.5.9\Файлы прошивки), (Рисунок 18). 

Примечание: папка «Файлы прошивки» допускает размещение нескольких версий 

прошивок с разрешением .bin. В этом случае, при прошивке устройства необходимо будет 

выбрать необходимую для записи прошивку, (подробное описание приведено в п. 8 данной 

инструкции). 

 

Рисунок 18 – Расположение файлов прошивки 

2. Для установления параметров связи, поместить файл «Загрузчик.ini» в корневую папку 

MViewer (по умолчанию в C:\Program Files (x86)\MViewer 3.5.9), (Рисунок 19). 
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Рисунок 19 – Расположение файла «Загрузчик.ini» в корневой папке MViewer 

3. После помещения вышеуказанных файлов по нужным каталогам, запустить 

программу MViewer. Далее перейти в окно загрузчика, нажав на соответствующую кнопку 

(Рисунок 20). 

 

Рисунок 20 – Кнопка «Загрузчик» 

4. Открывается меню загрузчика. В нём уже автоматически будет выбран проект 

«ACServo». Если этого не произошло, убедиться, что файл «Загрузчик.ini» находится на своём 

месте (п. 2 данной инструкции). 

5. Выбрать устройство, исходя из серийного номера блока (чётный — BURR30_Rear, 

нечётный — BURR30_Forward), (Рисунок 21). Он указывается на корпусе блока (см. п. 2.5), а 

также в параметре A3.1 по адресу 32 DEC (см. п. 3.3). 
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Рисунок 21 – Выбор устройства 

6. Подключить Modbus-преобразователь (преобразователь USB в RS-485) к блоку и 

ЭВМ (компьютеру). MViewer автоматически найдёт необходимый порт (Рисунок 22). 

 

Рисунок 22 – Подключение преобразователя 
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Затем требуется убедиться в том, что MViewer правильно выбрал порт. Если это не так, 

выбрать другой порт вручную. Также убедиться в правильном выборе интерфейса 

(подчёркнуто на рисунке 22). Если он отличается от «RS-485», выбрать «RS-485» вручную. 

7. Реализовать подключение к блоку. Для этого нужно нажать кнопку подключения в 

MViewer (рисунок 23). В случае, если подключиться не удалось, проверьте корректность 

соединения Modbus-преобразователя к блоку. 

 

Рисунок 23 – Подключение к устройству 

8. После реализации подключения к устройству, кнопка «Прошивка» становится 

доступной для нажатия. Нажать на неё для начала прошивки (Рисунок 24). 

Примечание: если в папке «Файлы прошивки» находится несколько версий прошивок, 

то при нажатии на кнопку «Прошивка» программа выдаст информационное окно, где 

уведомит о том, что в папке «Файлы прошивки» находятся несколько файлов. Нажать 

«Ок». Далее откроется окно проводника, где необходимо выбрать нужный файл. 
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Рисунок 24 – Кнопка прошивки устройства 

9. По окончании прошивки программа выдаст сообщение об окончании загрузки, 

представленное на рисунке 25. Нажать «Ок». 

 

Рисунок 25 – Окончание прошивки устройства 

На этом прошивка устройства с помощью интерфейса RS-485 закончена. 
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5.1.2 Замена прошивки с помощью интерфейса CAN 

Чтобы заменить прошивку с помощью интерфейса CAN потребуются: 

– новая версия прошивки с разрешением .bin формата burr-30_vXXX.bin и файл 

«Загрузчик.ini» (доступны для скачивания по ссылке: https://mechatronica-

pro.com/sites/default/files/content/product/6418/burr-30_software_update.zip); 

– CAN-преобразователь; 

– ЭВМ (компьютер) с установленной программой «MViewer» (ссылка на скачивание: 

http://mviewer.ru/signin), а также драйвером для CAN-преобразователя (ссылка на 

скачивание https://canhacker.ru/скачать/). 

Ход выполнения замены прошивки представлен ниже по пунктам: 

1. Для выполнения прошивки требуется поместить файл прошивки с разрешением .bin в 

папку «Файлы прошивки» в корневой папке MViewer (по умолчанию в C:\Program Files (x86)\ 

MViewer 3.5.9\Файлы прошивки), (Рисунок 26). 

Примечание: папка «Файлы прошивки» допускает размещения нескольких версий 

прошивок с разрешением .bin. В этом случае, при прошивке устройства необходимо будет 

выбрать необходимую для записи прошивку, подробное описание см. в п. 8 данной инструкции. 

 

Рисунок 26 – Расположение файлов прошивки 

2. Для установления параметров связи, поместить файл «Загрузчик.ini» в корневую папку 

MViewer (по умолчанию в C:\Program Files (x86)\MViewer 3.5.9), (Рисунок 27). 
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Рисунок 27 – Расположение файла «Загрузчик.ini» в корневой папке MViewer 

3. После помещения вышеуказанных файлов по нужным каталогам, запустить 

программу MViewer. Далее перейти в окно загрузчика, нажав на соответствующую кнопку 

(Рисунок 28). 

 

Рисунок 28 – Кнопка «Загрузчик» 

4. Открывается меню загрузчика, в котором уже автоматически будет выбран проект 

«ACServo». Если этого не произошло, убедиться, что файл «Загрузчик.ini» находится на своём 

месте (п. 2 данной инструкции). 

5. Выбрать устройство, исходя из серийного номера блока (чётный — BURR30_Rear, 
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нечётный — BURR30_Forward), (Рисунок 29). Он указывается на корпусе блока (см. п. 2.5), а 

также в параметре A3.1 по адресу 32 DEC (см. п. 3.3). 

 

Рисунок 29 – Выбор устройства 

6. Подключить CAN-преобразователь к блоку и ЭВМ (компьютеру), если он не был 

подключен. Выбрать в MViewer порт, соответствующий CAN преобразователю, и в параметре 

«Интерфейс» установить значение «CAN 3» (рисунок 30). 

 

Рисунок 30 – Подключение преобразователя 
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В случае, если отсутствует COM-порт, соответствующий преобразователю, 

проверить корректность его подключения к компьютеру. 

В случае, если отсутствует опция «CAN  3» в параметре «Интерфейс», убедитесь, 

что: а) файл «Загрузчик.ini» размещен в правильном каталоге в соответствии с п. 2 данной 

инструкции; б) используется корректная версия файла «Загрузчик.ini». Корректный файл и 

комментарии по его содержимому отображены в п. 5.1.3. 

7. Реализовать подключение к блоку. Для этого нажать кнопку подключения в MViewer 

(рисунок 31). 

 

Рисунок 31 – Подключение к устройству 

Примечание: если не удаётся наладить связь с блоком – обратиться к п. 5.1.3, в 

котором перечислены частые ошибки, характерные для данного этапа. 

8. После реализации подключения к устройству, кнопка «Прошивка» становится 

доступной для нажатия. Необходимо нажать на неё для начала прошивки (Рисунок 32). 

Примечание: если в папке «Файлы прошивки» находится несколько версий прошивок, то 

при нажатии на кнопку «Прошивка» программа выдаст информационное окно, в котором 

попросит выбрать нужный файл. 
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Рисунок 32 – Кнопка прошивки устройства 

9. По окончании прошивки программа выдаст сообщение об окончании загрузки, 

представленное на рисунке 33. Нажать «Ок». 

 

Рисунок 33 – Окончание прошивки устройства 

На этом прошивка устройства с помощью интерфейса CAN закончена. 
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5.1.3 Основные ошибки, возникающие при подключении во время 

прошивки по интерфейсу CAN 

1. Отсутствует опция «CAN  3» в параметре «Интерфейс». 

Возможно, используется некорректная версия файла «Загрузчик.ini». Пример 

корректного содержимого файла изображен на рисунке 34. 

 

Рисунок 34 – Содержимое файла «Загрузчик.ini» 

Скорость, кбит/c: [500] – значение должно совпадать с фактической скоростью работы 

CAN-шины БУРР-30 (по умолчанию это значение 125). При необходимости, можно изменить 

значение данного параметра в блоке с доступом через содержимое параметра C0.18 по  

адресу 168 (см. п. 3.1). Либо можно изменить значение, указанное в «Загрузчик.ini» с целью 

выполнения взаимного согласования с блоком по фактической скорости шины CAN. 
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ID запроса и ID ответа всегда остаются с фиксированными значениями. В случае, если 

они не совпадают, необходимо исправить данные значения в соответствии с рисунком 34. 

Все прочие переменные также должны совпадать с содержанием файла согласно 

представленному на рисунке 34.  

 

ВНИМАНИЕ! 

Сохраните файл после проведения изменений, закройте файл и попытайтесь 

открыть его заново для того, чтобы проверить и дополнительно убедиться, что все 

изменения сохранились верно! 

 

2. При нажатии на кнопку подключения ничего не происходит – кнопка не меняет цвет, 

и в «Статус» не выводится никакая информация. 

Выполните повторную инициализацию CAN-преобразователя интерфейса при помощи 

повторного подключения разъема USB. При необходимости, попытайтесь выполнить 

перезагрузку блока БУРР-30 путем выключения и последующего повторного включения 

питания +24 В. 

3. В статусе длительно наблюдается сообщение «Выполняется поиск устройства» и без 

возможности нахождения и подключения к устройству (рисунок 35). 

 

Рисунок 35 – Пример ошибки 

Следует проверить корректность содержания файла «Загрузчик.ini» в соответствии с 

п. 1 данного списка, при необходимости исправить неточности. 

Если все перечисленные способы не помогают решить проблему, следует проверить 

фактическое наличие связи с блоком по шине CAN-интерфейса через сторонние приложения, 

например, Car Bus Analyzer. При необходимости, выполните корректировки параметров связи 

CAN-преобразователя интерфейса. 
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6 Текущий ремонт 

Ремонт БУРР-30 должен производиться предприятием-изготовителем. 

7 Хранение 

БУРР-30 должен храниться при температуре окружающего воздуха от минус 25 °С до 

плюс 50 °С, относительной влажности воздуха до 80 %. 

Окружающая среда должна быть невзрыво- и непожароопасной, неагрессивной и не 

содержать вредных паров и газов. 

8 Транспортирование 

Транспортирование упакованных блоков может осуществляться всеми видами 

транспорта в закрытых транспортных средствах: крытых автомашинах, крытых вагонах, 

самолетом, водным транспортом при размещении в трюмах судов. 

Не допускается транспортирование блоков в негерметизированных и неотапливаемых 

отсеках самолетов и морским транспортом без специальных упаковочных средств. 

БУРР-30 в транспортной таре должен быть устойчивым к воздействиям: 

– синусоидальных вибраций, соответствующих группе исполнения F3 по  

ГОСТ Р 52931-2008; 

– ударов при свободном падении с высоты не более 1000 мм. 

Упакованный блок должен быть закреплен в транспортном средстве и защищен от 

атмосферных осадков и брызг воды. 

Размещение и крепление блока в транспортном средстве должно обеспечить устойчивое 

их положение, исключать возможность ударов друг о друга, а также о стенки транспортного 

средства. Допускается транспортирование с использованием контейнеров. 
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Приложение А 
(обязательное) 

Схема электрическая подключений 

 
Рисунок А.1 – Схема электрическая подключений БУРР-30-C 
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Рисунок А.2 – Схема электрическая подключений БУРР-30-S 
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Приложение Б 
(обязательное) 

Структурная схема системы управления электродвигателем 
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Рисунок Б.1 – Структурная схема системы управления электродвигателем 



Л
ист

Изм.Л
ист

№
 докум

.
П

одп.
Д

ата

Инв. № подл. Подп. и дата Взам.инв. № Инв. № дубл. Подп. и дата
 

  

 

НПФ
Т.426471.015 РЭ 

83 

Приложение В 

(обязательное) 

Описание регистров 

Группа A.System indications 

A0.Process State 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

A0.0 Alarms Аварии UNION 0  0 65534 0  

A0.1 Status Статус работы UINT16 1  0 65534 0  

A0.2 SetSteerPos Задание реечной позиции INT16 2 1 -32767 32767 0  

A0.3 ActSteerPos Актуальная реечная позиция INT16 3 1 -32767 32767 0  

A0.4 PositionAbs 
Текущее положение в метках датчика 
рулевой рейки 

INT32 4  -2147483648 2147483648 0  

A0.6 SetPositAbs 
Задание положения в метках датчика рулевой 
рейки 

INT32 6 1 -2147483648 2147483648 0  

A0.8 ErrPositAbs 
Ошибка по положению в метках датчика 
рулевой рейки 

INT32 8  -2147483648 2147483648 0  

 

A1.Position, Load 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

A1.1 Power Моментальная мощность [Вт] UINT16 12  0 65534 0  

A1.3 PowerConsump Потребленная мощность [кВт*ч] UINT32 14 1 0 4294967,294 0  

A1.6 SpeedPRM Скорость [об/мин*10] INT16 17  -3275 3275 0  

A1.7 CurrentRMS Ток [A*100] UINT16 18  0 6553,4 0  

A1.8 LinearForce Линейное усилие рулевой рейки [Н] INT16 19  -327,5 327,5 0  
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Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

A1.9 OutVoltage Напряжение [В*100] UINT16 20  0 65,534 0  

 

A2.Device 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

A2.0 Uin Входное напряжение [В] UINT16 21  0 6553,4 0  

A2.1 Temp rad Температура радиатора [град] INT16 22  0 65534 0  

A2.3 Temp STM Температура STM [град] INT16 24  0 65534 0  

A2.4 Inputs 
Регистр состояния цифровых входных 
сигналов 

UINT16 25  0 15 0  

A2.5 Inputs_invert 
Регистр состояния цифровых входных 
сигналов (вкл. инверс) 

UINT16 26 1 0 15 1  

A2.8 Outputs 
Регистр состояния дискретных выходных 
сигналов 

UINT16 30  0 15 0  

 

A3.Ver PO / ADC 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

A3.0 AutoNumber 
Номер авто, в составе которого применяется 

блок БУРР-30 
UINT16 31 1 0 65534 0  

A3.1 WheelTyp 
Индикация текущего типа оси по итогам 

выбора параметра A3.4 
STR 32 1 0 65534 

(значение 
по итогам 
параметра 

A3.4 и 
B0.9) 

 

A3.2 ADC_Reg0_I1 
Служебный регистр для организации работы 

АЦП 
UINT16 33  0 65534 0  

A3.3 ADC_Reg0_I2 
Служебный регистр для организации работы 

АЦП 
UINT16 34  0 65534 0  

A3.4 WheelTypeSet 
Способ выбора типа оси, в составе которой 

работает блок 
STR 35 1 0 3 0 

0: SER_NUM 
1: РЕЗЕРВ 
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

2: FORWARD 
3: REAR 

4: РЕЗЕРВ 
5: РЕЗЕРВ 

A3.7 Pila_main 
Малый декодируемый сигнал датчика 

положения 
INT32 38  -32750 32750 0  

A3.9 Pila_main_long 
Полный декодируемый сигнал датчика 

положения 
INT32 40  -32750 32750 0  

A3.11 VER_PO Версия ПО UINT16 42  -32750 32750 0  

A3.12 DipStatus Отображение включенных дипов UNION 43  0 65534 0  

A3.13 ADC I1 АЦП I1 INT16 44  -32750 32750 0  

A3.14 ADC I2 АЦП I2 INT16 45  -32750 32750 0  

A3.19 pilaA_orig 
Время включения сигнала A в датчике 

положения, Q16 
INT32 50  0 4294967294 0  

A3.21 pilaB_orig 
Время включения сигнала B в датчике 

положения, Q16 
INT32 52  0 4294967294 0  

A3.23 pilaA_Q24 
Время включения сигнала A в датчике 

положения, Q24 
INT32 54  0 4294967294 0  

A3.25 pilaB_Q24 
Время включения сигнала B в датчике 

положения, Q24 
INT32 56  0 4294967294 0  

 

Группа B.User options 

B0.Global configuration  

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

B0.0 PWM_Period_Scale Частота ШИМ STR 60 1 1 10 1 

0: РЕЗЕРВ 

1: 20 кГц 

2: 10 кГц 

3: 6,667 кГц 

4: 5 кГц 
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Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

5: 4 кГц 

6: 3,333 кГц 

7: 2,857 кГц 

8: 2,5 кГц 

9: 2,222 кГц 

10: 2 кГц 

B0.1 Factory reset 
Команда (от пользователя) на сброс к 

заводским параметрам блока 
STR 61 1 0 1 0 

0: NONE 

1: FACTORY RESET 
(сброс к заводским 

настройкам) 

B0.3 FREQ_Motor_nom 
Задание номинальной скорости 

электродвигателя [об/мин] 
UINT16 63 1 0 10000 750  

B0.9 Serial_Number Серийный номер блока UINT16 69  0 65534 
(заданный 

номер 
блока) 

 

B0.10 Product_Date Дата выпуска блока DATE 70  0 4294967294 
(заданная 

дата 
выпуска) 

 

B0.12 CPU_Number Номер платы управления UINT16 72  0 65534 

(заданный 
номер 
платы 

управления) 

 

B0.13 PWR_Number Номер силовой платы UINT16 73  0 65534 

(заданный 
номер 

силовой 
платы) 

 

B0.14 temperTF 
Задание постоянной времени 

апериодического фильтра 1-го порядка 
UINT16 74 1 0 100 1  
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B1.Rezerv Group  

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

B1.0 REQ_SPD_CALC Моментальная мощность [Вт] UINT16 12  0 65534 0  

B1.1 REQ_POS_CALC Потребленная мощность [кВт*ч] UINT32 14 1 0 4294967,294 0  

 

B2.CAN_BURR30 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

B2.4 rxCommand Принятая по CAN команда UNION 89  0 65534 0  

B2.5 rxSetPos1 
Принятая по CAN позиция для Передней 

рейки 
INT16 90 1 -32767 32767 0  

B2.6 rxSetPos2 Принятая по CAN позиция для задней рейки INT16 91 1 -32767 32767 0  

B2.9 txStatus 
Отправка по CAN Статусного регистра 

блока 
UNION 94  0 65534 0  

B2.10 txPosition 
Отправка по CAN позиции блока -

1000…+1000 
INT16 95 1 -32767 32767 0  

B2.11 txCurrent Отправка по CAN тока двигателя INT16 96 1 -327,67 327,67 0  

B2.13 txTempRad 
Отправка по CAN температуры радиатора 

блока 
UINT16 98 1 0 65534 0  

B2.15 ZeroPosAbs 
Задание центрального (нулевого) положения 

рулевой рейки в метках абсолютного 
датчика рулевой рейки 

UINT32 100 1 0 4294967294 42568085  

B2.17 MAX_POS 
Задание величины рабочей зоны 

перемещения рулевой рейки относительно 
всего хода [%] 

UINT16 102 1 0 65534 75  

B2.18 ZONE 
Задание зоны нечувствительности для 

стабилизации рулевой рейки [%] 
UINT16 103 1 0.. 655,34 0,01  

B2.19 OvHeatWarnLev 
Задание уровня температуры для выдачи 

предупреждения о перегреве блока 
INT16 104 1 -32767 32767 62  

B2.20 OvCurrWarnLev Задания уровня тока для выдачи INT16 105 1 -327,67 327,67 60  
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

предупреждения 

B2.21 UnVoltWarnLev 
Задания уровня низкого напряжения для 

выдачи предупреждения 
INT16 106 1 -327,67 327,67 18  

B2.22 OvVoltWarnLev 
Задание уровня высокого напряжения для 

выдачи предупреждения 
INT16 107 1 -327,67 327,67 30  

B2.23 CAN_lost 
Задание интервала времени для регистрации 

потери связи по CAN 
UINT16 108 1 0 6553,4 0,1  

B2.24 CANPDO_ByteOrder 
Задание порядка следования байт при 

передаче по CAN 
STR 109 1 0 1 1  

B2.25 OvCurrAlarmTime 
Задание интервала времени для 

срабатывания защиты по длительному 
превышению допустимого уровня тока 

UINT16 110 1 0 60 3  

B2.26 OvCurrAlarmCnt 
Задание таймера интервала времени для 
срабатывания защиты по длительному 
превышению допустимого уровня тока 

UINT16 111 1 0 655,34 0  

B2.30 OvHeatWarnTime 
Задание времени выдачи предупреждения о 

перегреве 
UINT16 115 1 0,01 600 5  

B2.31 OvCurrWarnTime 
Задание времени выдачи предупреждения о 

превышении тока 
UINT16 116 1 0,01 60 1  

B2.32 UnVoltWarnTime 
Задание времени выдачи предупреждения о 

низком напряжении 
UINT16 117 1 0,01 60 3  

B2.33 OvVoltWarnTime 
Задание времени выдачи предупреждения о 

высоком напряжении 
UINT16 118 1 0,01 60 3  

 

B3.WORK_TIME 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

B3.0 SecOutlnd 
Индикация секундных импульсов на 

светодиоде «CAN» 
STR 120 1 0 1 1 

0: ВЫКЛЮЧЕНО 

1: ВКЛЮЧЕНО 

B3.1 SecCorr4Day Коррекция суточного хода встроенных часов INT16 121 1 -3276,7 3276,7 -4  

B3.4 FactoryResCounter Счетчик сбросов к заводским настройкам UINT16 124 1 0 65534 0  
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Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

B3.5 WDays Время работы в днях UINT16 125  0 65534 0  

B3.6 WHours Время работы в часах UINT16 126  0 65534 0  

B3.7 WMins Время работы в минутах UINT16 127  0 65534 0  

B3.8 WSecs Время работы в секундах UINT16 128  0 6553,4 0  

B3.9 Reset Сброс счетчика времени STR 129 1 0 1 0 
0: НЕТ КОМАНДЫ 

1: ЗАДАТЬ 

B3.10 TotalWHours Общее время работы блока [ч] UINT32 130 1 0 429496729,4 0  

B3.12 TotalRHours Общее время работы блока в режиме RUN [ч] UINT32 132 1 0 429496729,4 0  

B3.14 SR_Total 
Абсолютный счетчик полного хода рейки 

[метки/100] 
UINT32 134 1 0 429496729,4 0  

 

Группа C.Factory options 

C0.Connection  

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C0.0 MB Select M(1)/S(0) Переключение Modbus master/slave UINT16 150 1 0 65534 0  

C0.1 MB addr Адрес Modbus UINT16 151 1 0 65534 1  

C0.2 MB baude rate Скорость связи для RS-485 [baud (бит/с)] STR 152 1 0 9 6 

0: 2400 BAUD 

1: 4800 BAUD 

2: 9600 BAUD 

3: 19200 BAUD 

4: 38400 BAUD 

5: 57600 BAUD 

6: 115200 BAUD 

7: 230400 BAUD 

8: 460800 BAUD  

9: 921600 BAUD 
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Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C0.3 Reset Modbus Команда сброс связи по Modbus UINT16 153 1 0 65534 0  

C0.4 ConnTimeOut 
Таймаут соединения по последовательному 

интерфейсу 
UINT16 154 1 0 6553,4 1  

C0.5 CAN1RestartMode Режим реинициализации CAN UINT16 155 1 0 65534 1  

C0.6 CAN1State Текущее состояние UINT16 156  0 65534 0  

C0.7 CAN1Reset Сброс и переинициализация CAN UINT16 157 1 0 65534 2  

C0.8 CAN1RestTimer Таймер рестарта UINT16 158  0 65534 0  

C0.9 CAN1RestTimeOut Время для переинициализации CAN UINT16 159 1 0 6553,4 0,3  

C0.10 CAN1ReIniyCnt Количество переинициализаций UINT16 160  0 65534 0  

C0.11 CAN1ErrCnt Количество ошибок UINT16 161  0 65534 0  

C0.12 CAN1ErrCode Код ошибки UINT16 162  0 65534 0  

C0.13 CanConnStatus 8 Текущий статус связи по CAN UINT16 163  0 65534 0  

C0.14 CanConnFaultTimer 9 
Дополнительный таймер на выставление 

аварии по потере связи CAN 
UINT16 164  0 65534 0  

C0.17 CanReset Количество пересбросов по CAN UINT16 167  0 65534 0  

C0.18 CanSpeed Скорость связи для CAN STR 168 1 0 2 0 
0: 125 

1: 250 

2: 500 

C0.19 tempDerivFilterTF 
Постоянная времени фильтра производной от 

температуры [с] 
UINT16 169 1 0 65,534 5  

C0.21 goodDeltaTemp 
Величина отклонения от последнего 

адекватного значения, для возвращения 
вывода актуальной температуры 

UINT16 171 1 0 10 5  

C0.25 soft_update 
Управляющий регистр для настройки 
процедуры обновления ПО по CAN 

UINT16 175 1 0 65534 0  
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C1.PositionSens 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C1.20 PwmDir Реверсирование работы ШИМ STR 220 1 0 1 0 
0: NORMAL MODE 
1: INVERS MODE 

C1.40 AutoTestMode Включение/выключение режима Авто-Тест STR 240 1 0 1 0 
0: ВЫКЛЮЧЕНО 
1: ВКЛЮЧЕНО 

C1.41 TestHiPos Верхний предел для режима Авто-Тест  INT16 241 1 -1000 1000 200  

C1.42 TestLowPos Нижний предел для режима Авто-Тест INT16 242 1 -1000 1000 -200  

 

С2.Regulators 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C2.0 SpdFB_Time3F 
Постоянная времени в обратной связи по 

скорости от магнитного датчика 
UINT16 250 1 0 0,9999 0,025  

C2.1 SpdReg_Kp 
Коэффициент пропорционального усиления 

регулятора скорости 
UINT16 251 1 0 100 0,6  

C2.2 SpdReg_Ti 
Постоянная времени интегрирования 

регулятора скорости 
UINT16 252 1 0 0,9999 0,05  

C2.3 SpdReg_Rez 
Постоянная времени дифференцирования 

регулятора скорости 
UINT16 253 1 0 0,9999 0  

C2.4 SpdReg_Kc 
Компенсация интегрального насыщения 

регулятора скорости 
UINT16 254 1 0 9,999 0,2  

C2.5 SpdReg_OutMax 
Максимальное ограничение регулятора 

скорости 
UINT16 255 1 0 99,99 6  

C2.6 SpdReg_OutMin 
Минимальное ограничение регулятора 

скорости 
INT16 256 1 -99,99 0 -6  

C2.7 CurrReg_Kp 
Коэффициент пропорционального усиления 

регулятора тока 
UINT16 257 1 0 100 0,06  
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C2.8 CurrReg_Ti 
Постоянная времени интегрирования 

регулятора тока 
UINT16 258 1 0 0,9999 0,002  

C2.9 CurrReg_Rez 
Постоянная времени дифференцирования 

регулятора тока 
UINT16 259 1 0 0,9999 0  

C2.10 CurrReg_Kc 
Компенсация интегрального насыщения 

регулятора тока 
UINT16 260 1 0 9,999 0,1  

C2.11 CurrReg_OutMax Максимальное ограничение регулятора тока UINT16 261 1 0 9,999 0,7  

C2.12 CurrReg_OutMin Минимальное ограничение регулятора тока INT16 262 1 -9,999 0 -0,7  

C2.13 P_PosReg_Kp 
Коэффициент усиления пропорционального 

регулятора положения 
UINT16 263 1 0 127 10  

C2.14 P_PosReg_ErrLim 
Ограничение ошибки пропорционального 

регулятора положения 
UINT16 264 1 0 1,27 0,001  

C2.15 P_PosReg_OutMax 
Максимальный выход пропорционального 

регулятора положения 
UINT16 265 1 0 9,999 5  

C2.16 P_PosReg_OutMin 
Минимальный выход пропорционального 

регулятора положения 
INT16 266 1 -9,999 0 -5  

C2.31 PI_PosReg_Kp 
Коэффициент усиления пропорционально-

интегрального регулятора положения 
UINT16 281 1 0 100 0,05  

C2.32 PI_PosReg_Ti 
Постоянная времени интегрирования 

пропорционально-интегрального регулятора 
положения 

UINT16 282 1 0 0,9999 0,2  

C2.34 PI_PosReg_Kc 
Компенсация интегрального насыщения 

пропорционально-интегрального регулятора 
скорости 

UINT16 284 1 0 9,999 0,2  

C2.35 PI_PosReg_OutMax 
Максимальное ограничение 

пропорционально-интегрального регулятора 
положения 

UINT16 285 1 0 99,99 0,15  

C2.36 PI_PosReg_OutMin Минимальное ограничение пропорционально- INT16 286 1 -99,99 0 -0,15  



Л
ист

Изм.Л
ист

№
 докум

.
П

одп.
Д

ата

Инв. № подл. Подп. и дата Взам.инв. № Инв. № дубл. Подп. и дата
 

  

 

НПФ
Т.426471.015 РЭ 

93 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

интегрального регулятора положения 

C2.38 stepForSector_Q24 Величина шага для расчета сектора UINT16 288 1 2516582 5033164 3355443  

C2.40 pilaBordersCalcType 
Способ расчета границ сигналов пил 

(параметров C4.11-C4.14) 
STR 290 1 0 5 0 

0: Авто при старте 

1: Ручной режим 

2: РЕЗЕРВ 

3: РЕЗЕРВ 

4: РЕЗЕРВ 

 

C3.FBSensors 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C3.0 Curr1_Gain 
Коэффициент усиления сигнала АЦП по 

каналу I1 
INT16 300 1 -3,275 3,275 0,059  

C3.1 Curr1_Offs 
Коэффициент смещения сигнала АЦП по 

каналу I1 
INT16 301 1 -32750 32750 -2054  

C3.2 Curr2_Gain 
Коэффициент усиления сигнала АЦП по 

каналу I2 
INT16 302 1 -3,275 3,275 0,057  

C3.3 Curr2_Offs 
Коэффициент смещения сигнала АЦП по 

каналу I2 
INT16 303 1 -32750 32750 -2038  

C3.4 CurrTimeF Постоянная времени входного фильтра токов UINT16 304 1 0 0,09999 0,00001  

C3.10 Curr2TorqGain Коэффициент пересчета токов в момент UINT16 310 1 0 0,12799 0,0225  

C3.11 Tf indic 
Постоянная времени фильтров индикации 

параметров A1.6-A1.9 
UINT16 311 1 0 65534 2000  

C3.12 Uin_Gain 
Коэффициент усиления сигнала АЦП по 

каналу Uin 
INT16 312 1 -3,275 3,275 0  

C3.13 Uin_Offs 
Коэффициент смещения сигнала АЦП по 

каналу Uin 
INT16 313 1 -32750 32750 0  
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Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C3.14 I1 Ток первой стойки INT16 314  -327,5 327,5 0  

C3.15 I2 Ток второй стойки INT16 315  -327,5 327,5 0  

C3.16 CAPA_max 
Максимальное значение ширины импульса 

датчика положения A 
UINT32 316 1 1 4294967294 57370  

C3.18 CAPB_max 
Максимальное значение ширины импульса 

датчика положения B 
UINT32 318 1 1 4294967294 57350  

C3.20 CAPA_min 
Минимальное значение ширины импульса 

датчика положения A 
UINT32 320 1 1 4294967294 8240  

C3.22 CAPB_min 
Минимальное значение ширины импульса 

датчика положения B 
INT32 322 1 1 4294967294 8200  

C3.24 Period_MIN_A 
Минимальная ширина периода для захвата 

Пилы A 
UINT16 324 1 7850 8150 8000  

C3.25 Period_MAX_A 
Максимальная ширина периода для захвата 

Пилы A 
UINT16 325 1 8950 10000 10000  

C3.26 Period_MIN_B 
Минимальная ширина периода для захвата 

Пилы B 
UINT16 326 1 21000 22075 21000  

C3.27 Period_MAX_B 
Минимальная ширина периода для захвата 

Пилы B 
UINT16 327 1 22925 23325 23125  

C3.28 Temp_ADC_Test Тестовое значение температуры АЦП UINT16 328 1 0 65534 0  

C3.29 Temp_ADC Регистр температуры АЦП UINT16 329  0 65534 0  

C3.30 RadTemp Температура радиатора INT16 330  -327,5 327,5 0  

C3.31 EncoderAnalys Команда на начало замера периодов пил A, B STR 331 1 0 65534 0 

0: NONE 

1: PERIODS RESEARCH 

2: PILA COUNT 

3: РЕЗЕРВ 

4: РЕЗЕРВ 

C3.32 MaxPeriodA 
Максимальное значение периода пилы A во 

время включения C3.31 
UINT16 332  0 65534 0  

C3.33 MinPeriodA 
Минимальное значение периода пилы A во 

время включения C3.31 
UINT16 333  0 65534 0  
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Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C3.34 MaxPeriodB 
Максимальное значение периода пилы B во 

время включения C3.31 
UINT16 334  0 65534 0  

C3.35 MinPeriodB 
Минимальное значение периода пилы B во 

время включения C3.31 
UINT16 335  0 65534 0  

C3.36 PilaA_Counter Счетчик пилы A UINT16 336  0 65534 0  

C3.37 PilaB_Counter Счетчик пилы B UINT16 337  0 65534 0  

C3.38 Voltage4Pila 
Напряжение, которое будет использовано в 

ходе подсчета пил, % 
INT16 338 1 -100 100 10  

C3.39 BorderCurrent 
Ток, уровень которого достигается в 

граничных положениях рейки (когда она 
заблокирована) 

UINT16 339 1 1 60 6  

C3.40 CapMinPercent 
Минимальное значение периодов пил во 

время включения [%] 
UINT16 340 1 0,01 100 12,59  

C3.41 CapMinPercent 
Максимальное значение периодов пил во 

время включения [%] 
UINT16 341 1 0,01 100 87,43  

C3.42 PilaCalcType Выбор типа расчета пилы STR 342 1 0 1 1 
0: Старый способ 

1: Новый способ 

C3.43 MaxTempDerivative 
Задание максимальной скорости изменения 

температуры [град/с] 
UINT16 343 1 0 655,34 5  

C3.44 InitPSWRD 
Пароль для записи идентификационных 

данных 
UINT16 344 1 0 65534 0  

C3.45 SystemSN Задание серийного номера БУРР-30 UINT16 345 1 0 65534 
(серийный 

номер БУРР-
30) 

 

C3.46 SystemDT Задание даты производства DATE 346 1 0 4294967294 
(дата 

производства)  

C3.47 SystemCPUN Задание серийного номера для платы CPU UINT16 347 1 0 65534 
(серийный 

номер платы 
CPU) 

 

C3.48 SystemPWRN 
Задание серийного номера для платы 

POWER 
UINT16 348 1 0 65534 

(серийный 
номер платы 

POWER) 
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C4.Protections 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C4.0 Enable 
Включение/отключение защитных функций 

блока 
UNION 350 1 0 65534 49567 

0: ModFlt 
1: Sc1Flt 

2: HellaFlt 
3: PeriodAOOR 
4: PeriodBOOR 

5: РЕЗЕРВ 
6: РЕЗЕРВ 
7: TempFlt 

8: OpenPhFlt 
9: OvVoltFlt 

10: UnVoltFlt 
11: РЕЗЕРВ 
12: РЕЗЕРВ 

13: OverCurrFlt 
14: RevErrFlt 
15: NoIgnition 

C4.2 SC_Level Задание уровня тока при КЗ UINT16 352 1 1 655,34 140  

C4.5 RadOverHeat Задание температуры перегрева блока UINT16 355 1 10 100 70  

C4.7 RadErrLevel 
Задание минимального порога перемещений 

при определении полярности ДПТ 
UINT16 357 1 1 200 5  

C4.8 CurrOpenPhLevel 
Задание уровня тока при обрыве фаз 

двигателя [A] 
UINT16 358 1 0,1 10 1,5  

C4.9 MtrSpdLevel 
Задание показателя скорости для 

срабатывания защиты при обрыве фаз 
двигателя 

UINT16 359 1 0,1 10 2  

C4.10 MtrVoltLevel 
Задание уровня напряжения при обрыве фаз 

двигателя 
UINT16 360 1 0,001 10 1  

C4.11 FreqLowLvl_A Задание нижнего уровня срабатывания UINT16 361 1 850 1000 900  
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

защиты от непопадания сигнала А с энкодера 
в указанный диапазон частот [Гц] 

C4.12 FreqHighLvl_A 
Задание верхнего уровня срабатывания 

защиты от непопадания сигнала А с энкодера 
в указанный диапазон частот [Гц] 

UINT16 362 1 1000 1150 1050  

C4.13 FreqLowLvl_B 
Задание нижнего уровня срабатывания 

защиты от непопадания сигнала Б с энкодера 
в указанный диапазон частот [Гц] 

UINT16 363 1 170 200 197  

C4.14 FreqHighLvl_B 
Задание верхнего уровня срабатывания 

защиты от непопадания сигнала Б с энкодера 
в указанный диапазон частот [Гц] 

UINT16 364 1 200 230 217  

C4.17 ModFltDelay 
Задание задержки срабатывания защиты при 

аварии модуля 
UINT16 367 1 1 1000 2  

C4.18 SCFltDelay 
Задание задержки срабатывания защиты при 

коротком замыкании 
UINT16 368 1 1 1000 10  

C4.21 RadOverHeatDel 
Задание задержки срабатывания защиты при 

перегреве блока 
UINT16 371 1 0,1 500 2  

C4.23 RevErrFltDelay 
Задание задержки срабатывания защиты при 

неправильной полярности ДПТ 
UINT16 373 1 1 200 20  

C4.24 CurrOpenPhDelay 
Задание задержки срабатывания защиты при 

обрыве фаз двигателя [с] 
UINT16 374 1 0,03 2 0,1  

C4.25 NoIgnitionDelay 
Задание задержки срабатывания защиты при 

отсутствии зажигания [с] 
UINT16 375 1 0,1 20 0,4  

C4.26 PilaEqualsZeroDelay 
Задание задержки срабатывания защиты, 

когда пила А или Б равна нулю [с] 
UINT16 376 1 0,1 20 1  

C4.27 PeriodOOR_Delay 
Задание задержки срабатывания ошибки, 

когда пила А или Б находится все 
допустимого диапазона [с] 

UINT16 377 1 0,1 10 1  

C4.33 SetTestCurr Установка тестового значения тока [A] INT16 383 1 -327,5 327,5 50  
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C4.34 MaxDelt4LoosPos 
Параметр для экстраполяции при 

кратковременном исчезновении данных в 
положении рейки 

INT16 384 1 -32750 32750 10  

 

C5.CAN 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C5.3 rxSetCurr Задание максимального уровня тока [A] INT16 403 1 -327,5 327,5 70  

 

C5.Options 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C6.0 StdID_Rx Стандартный идентификатор получения UINT16 460  0 65534 0  

C6.1 DLC_Rx Размерность получаемых данных UINT16 461  0 65534 0  

C6.2 Byte0_Rx Данные для получения UINT16 462  0 65534 0  

C6.3 Byte1_Rx Данные для получения UINT16 463  0 65534 0  

C6.4 Byte2_Rx Данные для получения UINT16 464  0 65534 0  

C6.5 Byte3_Rx Данные для получения UINT16 465  0 65534 0  

C6.6 Byte4_Rx Данные для получения UINT16 466  0 65534 0  

C6.7 Byte5_Rx Данные для получения UINT16 467  0 65534 0  

C6.8 Byte6_Rx Данные для получения UINT16 468  0 65534 0  

C6.9 Byte7_Rx Данные для получения UINT16 469  0 65534 0  

C6.10 StdID_Tx Стандартный идентификатор отправки UINT16 470  0 65534 0  

C6.11 DLC_Tx Размерность отправляемых данных UINT16 471  0 65534 0  

C6.12 Byte0_Tx Данные для отправки UINT16 472  0 65534 0  
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

C6.13 Byte1_Tx Данные для отправки UINT16 473  0 65534 0  

C6.14 Byte2_Tx Данные для отправки UINT16 474  0 65534 0  

C6.15 Byte3_Tx Данные для отправки UINT16 475  0 65534 0  

C6.16 Byte4_Tx Данные для отправки UINT16 476  0 65534 0  

C6.17 Byte5_Tx Данные для отправки UINT16 477  0 65534 0  

C6.18 Byte6_Tx Данные для отправки UINT16 478  0 65534 0  

C6.19 Byte7_Tx Данные для отправки UINT16 479  0 65534 0  

 

Группа D.Commands 

D0.Device control 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

D0.0 ComandSet Задание команды STR 500 1 0 6 0 

0: STOP 

1:RUN 

2: РЕЗЕРВ 

3: РЕЗЕРВ 

4: РЕЗЕРВ 

5: RESET FAULT 

D0.1 ModeSet Выбор режима (для сервисного режима) STR 501 1 0 7 4 

0: SCALAR 

1: CURRENT MODE 

2: РЕЗЕРВ 

3: SPEED CONTROL 

4: POS CNTRL INCR 

5: РЕЗЕРВ 

D0.2 FreqSet/SpeedSet Задание частоты вращения [Гц] INT16 502 1 -300 300 0  

D0.3 Voltage Задание напряжения [%] INT16 503 1 -100 100 0  
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Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

D0.4 Id Set Задание тока ID [A] INT16 504 1 -200 200 0  

D0.5 Iq Set Задание тока IQ [A] INT16 505 1 -200 200 0  

D0.6 CAN_Control Режим управления STR 506 1 0 2 2 
0: MB CONTROL 

1: РЕЗЕРВ 

2: CAN CNTR_ETT 

 

D2.Calibration 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

D2.0 CalibrationControl Управление автокалибровкой STR 530 1 0 5 0 

0: СТОП 

1: ЗАПУСК 

2: РЕЗЕВР 

3: РЕЗЕРВ 

4: РЕЗЕРВ 

5: РЕЗЕРВ 

D2.1 CalibModeSelect Выбор режима автокалибровки STR 531 1 0 5 0 

0: Ничего 

1:АвтоСмещТок 

2: АвтоВходНапр 

D2.2 AutoCalibStatus Общий статусный регистр автокалибровок UNION 532  0 65534 0  

D2.3 AutoOffsetsIStatus 
Статусный регистр калибровки 
автосмещений датчиков тока 

UNION 533  0 65534 0  

D2.4 AutoInVoltStatus 
Статусный регистр калибровки входного 

напряжения 
UNION 534  0 65534 0  

D2.09 ADC_CritVal_Low 
Нижняя граница диапазона нормального 

значения АЦП 
UINT16 539 1 10 500 100  

D2.10 ADC_CritVal_High 
Верхняя граница диапазона нормального 

значения АЦП 
UINT16 540 1 3500 4096 4000  



Л
ист

Изм.Л
ист

№
 докум

.
П

одп.
Д

ата

Инв. № подл. Подп. и дата Взам.инв. № Инв. № дубл. Подп. и дата
 

  

 

НПФ
Т.426471.015 РЭ 

101 

Код Краткое 
наименование 

Описание Формат 
Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

D2.11 AO_MaxCurrDeviation 
Максимальное значение отклонения АЦП от 

нуля во время калибровки 
UINT16 541 1 10 100 20  

D2.12 ADC_LimDiffMaxMin 
Максимальное значение разницы 

максимального и минимального значения 
АЦП 

UINT16 542 1 100 1000 500  

D2.13 AO_MaxAttempts 
Максимальное количество попыток 

проведения калибровки 
UINT16 543 1 2 30 7  

 

Группа E.Fault Log 

E0.Fault Log Control 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

E0.0 FltResetCounter Счетчик количества сбросов аварий UINT16 579 1 0 65534 0 
0: NONE 

1: RESET LOG 

E0.1 fLogControl Команды для журнала аварий STR 580 1 0 2 0  

 

E1.Fault Log List 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

E1.0 FaultLog0 Регистр для записи журнала аварий  UNION 581  0 65534 0  

E1.1 FaultLog1 Регистр для записи журнала аварий UNION 582  0 65534 0  

E1.2 FaultLog2 Регистр для записи журнала аварий UNION 583  0 65534 0  

E1.3 FaultLog3 Регистр для записи журнала аварий UNION 584  0 65534 0  

E1.4 FaultLog4 Регистр для записи журнала аварий UNION 585  0 65534 0  

E1.5 FaultLog5 Регистр для записи журнала аварий UNION 586  0 65534 0  

E1.6 FaultLog6 Регистр для записи журнала аварий UNION 587  0 65534 0  
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

E1.7 FaultLog7 Регистр для записи журнала аварий UNION 588  0 65534 0  

E1.8 FaultLog8 Регистр для записи журнала аварий UNION 589  0 65534 0  

E1.9 FaultLog9 Регистр для записи журнала аварий UNION 590  0 65534 0  

E1.10 FaultLog10 Регистр для записи журнала аварий UNION 591  0 65534 0  

E1.11 FaultLog11 Регистр для записи журнала аварий UNION 592  0 65534 0  

E1.12 FaultLog12 Регистр для записи журнала аварий UNION 593  0 65534 0  

E1.13 FaultLog13 Регистр для записи журнала аварий UNION 594  0 65534 0  

E1.14 FaultLog14 Регистр для записи журнала аварий UNION 595  0 65534 0  

E1.15 FaultLog15 Регистр для записи журнала аварий UNION 596  0 65534 0  

E1.16 FaultLog16 Регистр для записи журнала аварий UNION 597  0 65534 0  

E1.17 FaultLog17 Регистр для записи журнала аварий UNION 598  0 65534 0  

E1.18 FaultLog18 Регистр для записи журнала аварий UNION 599  0 65534 0  

E1.19 FaultLog19 Регистр для записи журнала аварий UNION 600  0 65534 0  

E1.20 FaultLog20 Регистр для записи журнала аварий UNION 601  0 65534 0  

E1.21 FaultLog21 Регистр для записи журнала аварий UNION 602  0 65534 0  

E1.22 FaultLog22 Регистр для записи журнала аварий UNION 603  0 65534 0  

E1.23 FaultLog23 Регистр для записи журнала аварий UNION 604  0 65534 0  

E1.24 FaultLog24 Регистр для записи журнала аварий UNION 605  0 65534 0  

E1.25 FaultLog25 Регистр для записи журнала аварий UNION 606  0 65534 0  

E1.26 FaultLog26 Регистр для записи журнала аварий UNION 607  0 65534 0  

E1.27 FaultLog27 Регистр для записи журнала аварий UNION 608  0 65534 0  
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Группа F.Debug Info 

F0.Encoder research 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

F0.0 PilaA_topCounter1 
Количество переходов через 0 во время 

первого направления 
UINT16 650  0 65534 0  

F0.1 PilaA_topCounter2 Количество переходов через 0 во время 
второго направления 

UINT16 651  0 65534 0  

F0.2 PilaA_direction1 
Возрастала ли пила или убывала во время 

первого направления (1 – убывала, 2 – 
возрастала) 

STR 652  0 65534 0  

F0.3 PilaA_direction2 
Возрастала ли пила или убывала во время 

второго направления (1 – убывала, 2 – 
возрастала) 

STR 653  0 65534 0  

F0.4 PilaA_max1 
Максимальное значение пилы во время 

первого направления 
UINT16 654  0 65534 0  

F0.5 PilaA_max2 
Максимальное значение пилы во время 

второго направления 
UINT16 655  0 65534 0  

F0.6 PilaA_min1 
Минимальное значение пилы во время 

первого направления 
UINT16 656  0 65534 0  

F0.7 PilaA_min2 
Минимальное значение пилы во время 

второго направления 
UINT16 657  0 65534 0  

F0.8 PilaA_GainedRange1 
Разница параметров F0.4 и F0.6, умноженная 

на коэффициент масштабирования 
UINT32 658  0 65534 0  

F0.10 PilaA_GainedRange2 
Разница параметров F0.5 и F0.7, умноженная 

на коэффициент масштабирования 
UINT32 660  0 65534 0  

F0.12 PilaA_GainedSum1 
Сумма пройденного пути рейки, умноженная 

на коэффициент масштабирования 
UINT32 662  0 65534 0  

F0.14 PilaA_GainedSum2 
Сумма пройденного пути рейки, умноженная 

на коэффициент масштабирования 
UINT32 664  0 65534 0  
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

F0.16 PilaA_Counter1 
Счетчик количества пил для первого 

направления 
UINT16 666  0 655,34 0  

F0.17 PilaA_Counter2 
Счетчик количества пил для второго 

направления 
UINT16 667  0 655,34 0  

F0.18 PilaB_topCounter1 
Количество переходов через 0 во время 

первого направления 
UINT16 668  0 65534 0  

F0.19 PilaB_topCounter2 Количество переходов через 0 во время 
второго направления 

UINT16 669  0 65534 0  

F0.20 PilaB_direction1 
Возрастала ли пила или убывала во время 

первого направления (1 – убывала, 2 – 
возрастала) 

STR 670  0 65534 0  

F0.21 PilaB_direction2 
Возрастала ли пила или убывала во время 

второго направления (1 – убывала, 2 – 
возрастала) 

STR 671  0 65534 0  

F0.22 PilaB_max1 
Максимальное значение пилы во время 

первого направления 
UINT16 672  0 65534 0  

F0.23 PilaB_max2 
Максимальное значение пилы во время 

второго направления 
UINT16 673  0 65534 0  

F0.24 PilaB_min1 
Минимальное значение пилы во время 

первого направления 
UINT16 674  0 65534 0  

F0.25 PilaB_min2 
Минимальное значение пилы во время 

второго направления 
UINT16 675  0 65534 0  

F0.26 PilaB_GainedRange1 
Разница параметров F0.22 и F0.24, 

умноженная на коэффициент 
масштабирования 

UINT32 676  0 65534 0  

F0.28 PilaB_GainedRange2 
Разница параметров F0.23 и F0.25, 

умноженная на коэффициент 
масштабирования 

UINT32 678  0 65534 0  

F0.30 PilaB_GainedSum1 Сумма пройденного пути рейки, умноженная UINT32 680  0 65534 0  
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

на коэффициент масштабирования 

F0.32 PilaB_GainedSum2 
Сумма пройденного пути рейки, умноженная 

на коэффициент масштабирования 
UINT32 682  0 65534 0  

F0.34 PilaB_Counter1 
Счетчик количества пил для первого 

направления 
UINT16 684  0 655,34 0  

F0.35 PilaB_Counter2 
Счетчик количества пил для второго 

направления 
UINT16 685  0 655,34 0  

F0.36 PilaB_StartPos1 Команда на постоянный поиск сектора UINT16 686  0 65534 0  

F0.37 FindSectorCom  UINT16 687 1 0 65534 0  

F0.38 stepForSector_Q24 Величина шага для расчета сектора UINT32 688 1 2516582 5033164 3355443  

F0.40 sectorVal Значение найденного сектора UINT16 690 1 0 65534 0  

F0.41 maxZeroTicks 
Максимальное количество тиков, пока пила 

была равна 0 
UINT16 691  0 65534 0  

F0.42 detectedSectors 
Обнаруженные секторы (три сектора в трех 

разрядах, например, 222 или 333) 
UINT16 692  0 65534 0  

F0.43 signal_PosA_freq Частота сигнала A с энкодера UINT16 693  0 65534 0  

F0.44 signal_PosB_freq Частота сигнала B с энкодера UINT16 694  0 65534 0  

F0.45 t_on_signalA 
Время состояния включенного ШИМ 
сигнала B с энкодера [тики таймера], 

деленное на 8 
UINT16 695  0 65534 0  

F0.46 t_on_signalB 
Время состояния включенного ШИМ 
сигнала B с энкодера [тики таймера], 

деленное на 8 
UINT16 696  0 65534 0  

 

F1.Temperature research 

Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 
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Код 
Краткое 

наименование 
Описание Формат 

Адрес 
(DEC) 

Запись Мин. Макс. Значение Строки 

F0.50 setVal  INT16 700 1 -327,5 327,5 0  

F0.51 RadTempPaw Температура радиатора сырая INT16 701  -327,5 327,5 0  

F0.52 tempDerivative Производная от температуры INT32 702  -2147836,48 2147836,48 0  

F0.54 stepForTempADC  INT16 704 1 -32750 32750 0  

F0.55 flgFalseTemp  UINT16 705  0 65534 0  

F0.56 filterOutput  INT32 706  -2147836,48 2147836,48 0  
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