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Nemzetközi „micromouse” versenyek
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Egyenáramú kefés motorok vezérlése és modellje
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Szögseb. 
(fok/s)

Szögpoz. 
(fok)

Ezt tudjuk 
változtatni

Ezt nem!

Gyakran még két ugyanolyan típusú, ugyanúgy terhelt motor esetében sem 
lesz ugyanaz a válasz ugyanakkora bemenetre!

Elfordul a robot, nem megy egyenesen!







Szabályzás (closed loop control) egyszerűsített sémája



Szabályzás gyakorlati példák



Egyenáramú kefés motorok szabályzása
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Előírt
 sebesség
(pozíció)

-

Hibajel

Szabályzó:
mikrokontroller

Állítsa be 
feszültséget úgy, 

hogy a sebesség az 
előírt legyen!

Fordított feladat!



PID szabályzó 



PID szabályzó (szoftver) 



Sebesség szabályzás különböző külső zavarások mellett



Tanulságok 

• Nem kell feltalálni a spanyolviaszt!

• Ha valamilyen mérnöki problémával kerülünk szembe, 
nézzük meg, hogy a problémánkra „ráhúzható-e” egy a 
gyakorlatban már alkalmazott „sablon” megoldás (ez 
legalább akkora kreativitást igényel, mintha a 0-ról 
találnánk ki rá saját megoldást, de nagyobb eséllyel fog 
működni)

• Még nem végeztünk a probléma megoldásával, a kerekek 
csúszhatnak!



Köszönöm a figyelmet!

https://rosz.uni-obuda.hu/#jelentkezes

https://kando-szakkoli.uni-obuda.hu/jelentkezes/
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