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Egyenaramu kefés motorok vezérlese es modellje
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Egyenaramu kefés motorok szabalyzasa
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Szogsebesség és kerlileti sebesség kapcsolata (egyeletes kormozgas)
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Differencial-hajtasu robot mozgasa, ha a két kerék sebessege
kilonbozik N \

A robot nyomtavja L N AN N

A robot kozéppontja egy R sugaru koriv mentén mozog; A \ v R
A jobb kerek talajjal valé érintkezési pontja egy (R+L/2) sugaru
koriv mentén mozog

A bal kerék talajjal valo érintkezési pontja egy (R-L/2) sugaru
koriv mentén mozog
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A kerekek érintkezesi pontjainak sebességet (v, és vy) tudjuk allitani,
ebbdl kene kifejezni a kozéppont kertileti sebességét és az w
szogsebesseget

B:vp=w-(R+L/2)
C:vi=w-(R—L/2)
B+C:vp+vi=w-(R+L/2)+w-(R—L/2)
B+C:vg+ v, =2 -w-R
(B+C)/2:(vg + v1)/2 =|w - R]

} A két egyenlet 0sszege:



A kerekek érintkezesi pontjainak sebességet (v, és vy) tudjuk allitani,
ebbdl kene kifejezni a kozéppont kertileti sebességét és az w
szogsebesseget

(B+C)/2: (v + vy)/2 =

(vrtvL)/2 = v




A kerekek érintkezesi pontjainak sebességet (v, és vy) tudjuk allitani,
ebbdl kene kifejezni a kozéppont kertileti sebességét és az w
szogsebesseget

B:vp=w-(R+L/2)
C:vi=w-(R—L/2)
B—-C:vp—vi=w-(R+L/2)—w-(R—L/2)

A ket egyenlet kiilonbsége:

B — C: Vp — Vg




A robot haladasi sebessége a két kerék
sebességének atlaga.

A robot fordulasi sebessége aranyos a két v,
kerék sebességének kiillbnbségével.

_UR+UL _UR—VL
Ve = 5 w_T
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A valé életben a haladasi sebességet és a fordulasi sebességet irjuk
elo, és ezekhez szamitjuk ki a sziikséges keréksebessegeket:
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A valé életben a haladasi sebességet és a fordulasi sebességet irjuk
elo, és ezekhez szamitjuk ki a sziikséges keréksebessegeket:

vR+vL I V. UR+UL
— - fr— =
ve 2 UL 21
Vp — Vg w Vp — Vg
= o I — =
@ L 72 2L




Inverz mozgasmodell alkalmazasa v, v beallitasahoz,
abbol bal és jobb oldali motor forgasi sebesseég:
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Inverz mozgasmodell alkalmazasa v, v, beallitasahoz, abbdl
bal és jobb oldali motor forgasi sebesség, oldalankent
szabalyzas PID-del:

wR,mért

Motor jobb

Motor bal

(DL,mért



Szimulacio, ,inverz” mozgasmodell

File Edit View Project Operate Tools Window Help

ﬂ inverz_kinematika.vi Front Panel

||1> \{g}| OIEI | 12pt Application Font |~ ||E;.v ||'-T]E' ||$' |

TR

XV Graph Plot1 [g™
10,0-
95
90
85
80
75
70
65
60
55

o
0

45 f
40
35
> / N\
2 / \ /
0.4- 20 /
E 15
: fi_0o d 1,0 I
— — 0s
00
g 05
-0,4 “o 10
_ -15
= = y o0 -20
0'8§ . 25
- w -30
'1,2_: L 33
: A——— -40
B 0,15 45

-1,6° 50
: = \ /
\ /

STOP =7 \
75 \\ /
-80 \ e
-85 . /
50 ~
95
-10,0-, |
100 90 -80 70 -60 -50 -40 -30 -20 -0 00 10 20 30 40 50 60 70 &0 90 100
Time

Amplitude

P
——— ]

]

—
T
T |




Egyszeri falkovetes

Ultrahangos
tavolsagérzékeld

Alap PWM (%)
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Tanulsagok

A matek nem mindig szép, de hasznos!

Ha valamilyen mernoki problémaval kerulink sg’embe,
nezzuk meg, hogy a problémankra ,rahtuzhaté-e” egy a
yakorlatban mar alkalmazott ,sablon” megoldas (ez

e%alé':)b akkora kreativitast igenyel, mintha a 0-ro
talalnank ki ra sajat megoldast, de nagyobb eséllyel fog
mukodni)



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 OE
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 ™,
allo csapatok vehetnek részt. n
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.

o

Tarts veliink, és teszteld a frissen megszerzett tudasod!

BOSCH Eletre tervezve
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