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Egyenaramu kefés motorok vezérlese es modellje
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Motor sebesség mérés
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Motor pozicié mérés
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Szabalyzas (closed loop control) egyszertsitett sémaja
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Szabalyzas gyakorlati példak
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Egyenaramu kefés motorok szabalyzasa
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PID szabalyzo6
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PID szabalyzo (szoftver)

L L

tavolzagmeres... SEBESSEG_PID_.

45 global KP, KI, KD, TD filter
46 KP=0.87,;

A7 KI=1.1;

48 KD=86.861;

49 TD filter=9.01

50

51 def PID function 1(e, delta t):

52 clobal KP, KI, KD, TD filter

53 clobal e int 1, e prev 1, e d filtered 1

54 e int 1=e int l1+e*delta t

55 e d=(e-e prev_1)/delta t

56 e _prev_1=e

57 e d filtered 1=e d filtered 1+(delta t/TD filter)*(e d-e d filtered 1)
58 u=kKP*e+KI®e int 1+KD*e d filtered 1

59 return u
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Sebesség szabalyzas kulonbo6zo kilso zavarasok mellett
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Tanulsagok

Nem Kkell feltalalni a spanyolviaszt!

Ha valamilyen mernoki problémaval kertliink szembe,
nezzuk meg, hogy a problémankra ,rahtizhato-e” egy a
yakorlatban mar alkalmazott ,sablon” megoldas (ez

e%alébb akkora kreativitast igényel, mintha a 0-r6
talalnank ki ra sajat megoldast, de nagyobb eséllyel fog
mukodni)

Még nem Végeztﬁnk a probléma megoldasaval, a kerekek
csuszhatnak!



Koszonom a figyelmet!

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

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

Labirintusverseny

2023. szeptember

Szeretnéd prébara tenni tudasod egy robotépitd csapatversenyen?

A Robert Bosch Kft., a Kandd Kalman Villamosmeérnoéki Kar, a Banki Donat I({
Gépész és Biztonsagtechnikai Mérnéki Kar, valamint a Neumann Janos Infor-

matikai Kar versenyt hirdet a 2022/23 tanév tavaszi félévére, amelynek zaré

eseménye 2023 szeptemberében lesz. A versenyen 3-4 fés, a karok hallgatoibol % A
allo csapatok vehetnek részt. nIK
A Projektek az iparbol (KMVPI1TBNE) szabadon valaszthaté tantargy szoro-

san kapcsolodik a versenyhez. A tantargy eléadasai révén megszerezheted
a sziikséges alaptudast a robotépitéshez és a labirintusversenyhez is.

Tarts veliink, és teszteld a frissen megszerzett tudasod!

BOSCH Eletre tervezve
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