DC motor= egyenaramu motor, villanymotor vezérlése micro:bittel:

A motor egyfajta eszk6z, amely az elektromagneses indukcié szerint a villamos energiat kinetikus
energiava alakithatja at. Sokféle motor létezik, kisérleteinkben mi csak a DC motorokat hasznaljuk.

Amikor egyenaramot taplalunk a motor ket csatlakozo pontjara, akkor elfordul. Minél nagyobb a
fesziiltség, annal gyorsabban forog. Altalaban a képen lathaté motorok 3-5 V fesziiltséggel miikddnek,
de forgalmaznak 12-24 V... motorokat is.

Beszerezhet6k pl. www.vigvari.hu
de régi nem hasznalt elektromos jatékok, szamitastechnikai alkatrészek stb. szolgalhatnak forrasként.

Altaldban nem szerencsés kozvetleniil a motor tengelyére kétni a hajtast, inkabb attéteken keresztiil
szoktak megvalositani (kiilonboz6é fogaskerekek) ezek elnevezése attételes motor.

Hogyan tudom eldonteni, hogy hasznalhat6-e a motor? °

- taplalom 3 V (2*ceruzaelem) majd 4,5 V esetleg 6 V, ha elfordul, miikédik, ha nem akkor nem a mi
motorunk. Persze azt is észre vettiik, hogy att6l figgéen, hogy milyen sorrendben raktuk a vezetékeket
(polaritas) valtozott a forgas iranya.


http://www.vigvari.hu/

Hova csatlakoztassam?

Hat leginkabb ne csatlakoztassuk, ill. 1éteznek (kis aram felvételit) motorok, amelyek megszolalnak a
3V és GND kivezetéseken (pl. solar motor), de altalaban a legtébb fellelheté motor 5V-0s és tal nagy
az aramfelvétele.

Persze azért van megoldas, sot akar tobb motort is vezérelhetek egyszerre. A meghajté aram micro:bit
10 portjain (PIN, ha mar vezérelni szeretnék) til gyengék ahhoz, hogy koézvetlentiil csatlakoztassuk a
motort. Ezért tranzisztort vagy relét hasznalunk.

Példa tranzisztoros vezérlésre:

(lathat6, hogy csak akkor fog aram folyni a VCC és a GND kozott, ha PO kimeneten ezt megengedtem)
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Nagy az 6rom dolgozik a motor, de a fesziiltségt6l fiiggben (persze ehhez mindig tarsul az aramerésség)
nagyon gyorsan porég. Tobb megoldas is van a sebesség szabalyozasara, de mi szoftveresen szeretnénk
megoldani.
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Az i1d6t megfeleléen valtoztatva, valtozik a sebesség.
Lathato, hogy inkabb tranzisztort hasznaljunk, mint relét,
hiszen igy eléggé leroviditjiik a relé élettartamat.

Szeretnénk valtoztatni a mozgas (forgas) iranyat is.
Ennek legegyszeriibb modja, ha felcseréljiik a polaritast,
de menet kozben ez eléggé koriilményes.

Kapcsolokkal (4 db) megoldhat6 a probléma: {e=)
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Valodi megoldas, de tul koriilményes lenne. Ezért hasznalunk motor vezérlémodulokat, amelyek a fenti
elvet kovetik, de le egyszeriisitett formaban.



Altalaban a motorvezérlék 2 db motor hasznalatét teszik lehetéveé:
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ennek részletes leirasat 1asd a Mic:Robi robot kit termék leirasaban:

http://www.vigvari.hu/termeklap/robotika/komplett-robotok/microbi-bbc-microbit-vezerelt-oktato-
robot- 256765

Osszefoglalva:

DC motor (+/- attétel) Aramot kap, forog, nem kap nem forog, nincs visszajelzés, hogy éppen hol tart,
nem tudjuk megallapitani (Kiilsé eszkoz nélkiil), hogy milyen pozicidban allt meg, vagy épp mennyit
fordult. Legegyszeribb megoldas egy H-hid (motorvezérlé) amellyel be-ki tudjuk kapcsolni, illetve meg
tudjuk hatarozni a forgas iranyat. Ennek ellenére egy vasarolt vagy altalunk kitalalt robot alvazra
szerelve kivalé (és olcsd) meghajtd eréforras.


http://www.vigvari.hu/termeklap/robotika/komplett-robotok/microbi-bbc-microbit-vezerelt-oktato-robot-_256765
http://www.vigvari.hu/termeklap/robotika/komplett-robotok/microbi-bbc-microbit-vezerelt-oktato-robot-_256765

Mi a szervémotor? -altalaban egy egyenaramu (DC) motor, egy par fogaskerék és egy abszoltt pozicio
érzékeld. Képes mozogni 0° -180° tartomanyban, ill. tartoméanyon beliil tudjuk mozgatni, ill.
pozicionalni. (hasznalom: robotkar, rajzolé gép stb.)

Harom vezeték csatlakozik a motorhoz:

fold,
tapellatas,
kért pozicio.

Mini 180 fokos szervo motor (SG 90) (legtobbet hasznalt, olcso, de miianyag fogaskerék nem tul tartos)

Elektromos jellemzok:

Stall nyomaték - 1.8kg / cm (4.2V).
Miikodési sebesség - 0.3s / 60 (4.2V).
Uzemi fesziiltség - 3-6V.
Hoémérséklettartomany -0 -55° C

Lathato a jellemzok kozott, hogy ha valamit mozgatni is akarok vele, akkor legalabb 5 V (kiils6)
fesziiltséget kell hasznalnom, egy lehetséges bekotése:

Kész fliggvény van a hasznalatara (egyszerii).
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Specialis 360 fokos szervé 9g / 1.5kg / 0.12 sec
360 fokos robot szervé (egy papirdobozba szerelve 2 db szervé +kerék+ micro:bit + tap= robot)

A Robot szervo mindkét iranyba teljesen korbe (360 fok) tud fordulni. A micro:bittel a szervo forgasi
iranyat és sebességet szabalyozzuk. Kiilon vasarolhato hozza kerék igy robot auté meghajtomotornak is
hasznalhatjuk.

Suly: 9¢

Sebesség: 0.12sec/60degree (4.8V) 0.10sec/60degree (6V)
Nyomaték: 1.3kg.cm 4.8V, 1.5kg.cm (6V)

Miikodési fesziiltség: 4.8V~6V

Operating Angle : 360 fok / Korbeforgd Szervo
Fogaskerék: miianyag
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Kapcsolasa megegyezik a 180 fokos szervéval, de a vezérlése az nem!
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2. A szervo harom masodpercig teljes fordulattal
ellentétes iranyba forog.

sebesség 90 és 180 kozotti érték

3. A szervé harom masodpercig all.

Nagyon korrekt fv. konyvtarat készitettek a Kitronikosok, érdemes hasznalni.
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Léptetomotorok ( plotter, 3D nyomtaté elengedhetetlen kellékei)

Mi a léptetdmotor? Egy sokpolusu specialis szinkronmotor, amelynek a tekercseire adott arammal
birhatjuk ra a motort, hogy 1épjen egyet (néhany fokot) oramutato jarasaval megegyez6 vagy ellentétes
iranyba.

Tipusai:

A négy kivezetésnél tobb kivezetésii (lehet 5, 6 vagy 8) motorok az unipolaris motorok. Ezeknek négy
tekercse van. Vezérléséhez osszesen négy kapcsoloelem kell. Altalaban kisebb nyomatékot tudnak
leadni, mint a bipolaris motorok, viszont a 6 és 8 vezetékes unipolaris motorok vezérelhetdk ugy is, mint
a bipolarisok.

A négy kivezetésii motornak két tekercse van, ezek a bipolaris motorok. A vezérléséhez két teljes H-
hidra (H-bridge) van sziikség, ami legalabb kétszer négy kapcsoloelembdl (tranzisztor, FET, IGBT, stb.)
plusz az ehhez tartozo vezérlésbol all. Sziikség lehet arammérésre.

A bipolaris 1éptetémotorokhoz olcson kaphaté motorvezérld modul amely Kivaléoan vezérelhetd
micro:bittel.

Egy léptetémotor altalaban 1,8; 3,6 vagy 7,2 fokot mozdul egy 1épéssel. Kiilonféle triikkkékkel a motor
rabirhat6, hogy fél, negyed, nyolcad, sth. 1épést tegyen meg. Léptetébmotorokat pontos pozicionalas
esetén érdemes hasznalni, mint példaul egy szamitogép vezérlésii eszterga vagy mar6 (CNC), viszont
mindenképpen sziikség van hozza (bonyolult) vezérléelektronikara. pl. .micro:bit.
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