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1 Kidolgozandó feladat: 
 

Egyenáramú mikro motor működésének vizsgálata VisSim szimulációs szoftver 

segítségével.  

 
Motor adatai: 

 Me max = 40mNm 

 Pmax = 14,5W 

 Unévl = 12V 

 Rnévl = 2,4Ω 

 Lnévl = 230µH 

 n0 = 4800rpm 

 k*Φ = 23,4mNm/A 

 nmax = 5000rpm 

 Imax = 1,7A 

 Θred =33gcm2 = 3.3*10-6kg/m2 

 Msurlódási =2,1mNm 

 

Származtatott adatok: 

 ω0 = n0*2Π /60 = 502,4  rad/s 

 ωmax = nmax*2Π /60 = 523,33  rad/s 

 Tv = Lnévl/ Rnévl =0.09583ms 



2 A szabályozatlan motor szimulációi: 

 
1. ábra A motor hatásvázlata 

 

Az értékeket mindig normalizált alakban jeleztetem ki, mivel így véleményem szerint 
áttekinthetőbb ábrákat kapunk.  

2.1 A motor üresjárati szimulációi: 

 
2. ábra A szimuláció 

 

 
3. ábra A terheletlen motor diagramjai 12V-os négyszögjel alakú táplálással 



 
4. ábra A terheletlen motor diagramjai 12V amplitúdójú szinusz-jel alakú táplálással 

 
 

2.2 A motor U, I, M és ω diagramjai a tehetetlenégi nyomaték 10-szeresre 
történő növelése után 

 

 
5. ábra A motor diagramjai 12V-os négyszögjel alakú táplálással 

 

 



 
6. ábra A motor diagramjai 12V amplitúdójú, 2Π rad/s frekvenciájú szinusz-jel alakú 

táplálással 

 

 

 
7. ábra A motor diagramjai 12V amplitúdójú, 0.5Π rad/s frekvenciájú szinusz-jel alakú 

táplálással 

 

 



2.3 A motor U, I, M és ω diagramjai Mt’ =1 terheléssel: 

 
8. ábra A motor diagramjai 12V-os négyszögjel alakú táplálással 

 

 

 
9. ábra A motor diagramjai 12V amplitúdójú, 2Π rad/s frekvenciájú szinusz-jel alakú 

táplálással 

 



 
10. ábra A motor diagramjai 12V amplitúdójú, 0.5Π rad/s frekvenciájú szinusz-jel alakú 

táplálással 

 
 

3 A motor hatásvázlata pozíciószabályozással kiegészítve: 
 

 
11. ábra A szimuláció kapcsolási rajza 

 

 

 

 



3.1 Terheletlen motor U, I, M és ω diagramjai α alapjel és a tényleges 
pozíció érték alakulása: 

 

 
12. ábra A szimuláció eredménye, ha az alapjel négyszög alakú 1 radián értékű 

 
 

 
13. ábra A motor diagramjai valamint a tényleges kimenet, ha az alapjel négyszög alakú 1 

radián értékű 

 



 
14. ábra Az alapjel és a tényleges kimenet, ha az alapjel négyszög alakú 1 radián értékű 

 
 
 

 
15. ábra  A motor diagramjai valamint   a tényleges kimenet, ha az alapjel négyszög alakú 

100 radián értékű (a kimeneti jel normalizált alakban lett feltüntetve ) 

 
 



 
16. ábra Az alapjel és a tényleges kimenet, ha az alapjel négyszög alakú 100 radián értékű 

 

 

 
17. ábra A terheletlen motor 12V amplitúdójú és 2Π rad/s frekvenciájú szinusz-jel alakú 

alapjellel 



 

3.2 A motorpozíció alakulása a tehetetlenégi nyomaték 10-szeresre történő 
növelése után: 

 

 
18. ábra Az eredeti körerősítéssel, ha az alapjel négyszög alakú 1 radián értékű  

 

Jól látható, hogy ha a motor tehetetlenségi nyomatékát megnöveljük, a motor túllendül 
a kívánt pozíción. Ezt a jelenséget a körerősítés csökkentésével küszöbölhetjük ki. 
Ennek hátránya a szabályozási kör reagálási idejének növekedése, vagyis a motor 
lassabban éri el a célpozíciót. 

 

 

 
19. ábra A körerősítés értékét a tizedére csökkentve 

 



 
20. ábra A tehetetlenégi nyomaték 10-szeresre történő növelésével, ha az alapjel szinusz 

hullám alakú 1 radián értékű 



 


