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13.3. A jegyzőkönyv elkészítése . . . . . . . . . . . . . . . . . . 343

14. BLDC motor PID szabályozása 345
14.1. Bevezetés . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 345
14.2. A BLDC motor . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 345
14.3. PID szabályozó tervezése . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 351
14.4. A BLDC motor szabályozásának megvalósítása . . . . . . . 367
14.5. A PC szoftver . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 373

15. Inverz inga irányítása állapotvisszacsatolással 375
15.1. Szabályozási feladat . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 375
15.2. Az inverz inga modelljének felírása . . . . . . . . . . . . . . 376
15.3. Állapotvisszacsatolt szabályozó tervezése . . . . . . . . . . 378
15.4. A MATLAB implementáció . . . . . . . . . . . . . . . . . 382

Függelékek 387

A. Matematikai alapfeladatok 387

B. Mátrixszámítás es lineáris algebra 401

www.interkonyv.hu © Bokor József et al.

© Typotex Kiadó



✐

✐

“irtech_fgy_book” — 2013/5/7 — 14:37 — page 7 — #7
✐

✐

✐

✐

✐

✐

Tartalomjegyzék 7

C. Alaptagok Nyquist- és Bode-diagramjai 405
C.1. Bevezetés - Átviteli függvény, frekvenciafüggvény . . . . . 405
C.2. Alaptagok frekvenciatartományi vizsgálata . . . . . . . . . . 407
C.3. Bizonyítások . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 437

D. MATLAB, Simulink alapok 445
D.1. Változók és utasítások . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 445
D.2. Programozás . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 447
D.3. Grafika . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 448
D.4. Szabályozási feladat . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 450
D.5. Simulink . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 457

Irodalomjegyzék 459

www.interkonyv.hu © Bokor József et al.

© Typotex Kiadó




