
51 

Mellékletek 

1. melléklet 924-es szivattyú útlevele 
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2. melléklet UART kommunikáció mintaprogram 

A kód nyelve a C++. 

//A programmal a LED1 kimenetet tudjuk vezérelni 1-es gomb megnyomásával úgy, hogy a PC-től 

érkező karakter esetén fut csak le a kijelölt kódrészlet (interrupt) 

 

#include „mbed.h” 

RawSerial pc(USBTX, USBRX); 

DigitalOut led(LED1); 

 

void PCCommand() 

{ 

 if (pc.readable() && pc.getc() == ’1’) 

 { 

  led = !led; 

  pc.printf(„LED átállítva!\n”); 

 } 

} 

 

int main() 

{ 

 pc.baud(115200); 

 pc.attach(&PCCommand, Serial::RxIrq); 

 pc.printf(„Soros kommunikációs program\n1-es gomb megnyomására a LED1 állapotot vált\n”); 

 while (true) 

 { 

  pc.printf(„Bemenetre várok\n”); 

  wait_us(1e6); 

 } 

} 
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3. melléklet Analóg szinusz hullám létrehozása 

A kód nyelve a C++. 

/*A mellékelt kód 0,5 Hz frekvenciájú, 5%-os amplitúdójú, 70% körül ingadozó szinuszjel 

létrehozására alkalmas mbed LPC 1768 kontrolleren. Az alábbi kód teljes értékű, mbed Online 

Compiler-ben azonnal futtatható. 

Készült 2023-ban B3B*/ 

 

#include „mbed.h” 

 

AnalogOut sine(p18); 

Ticker sinetick; 

RawSerial pc(USBTX, USBRX); 

 

float rads = 0; 

float amplitude = 0.05; 

float offset = 0.7; 

float freq = 0.5; 

int samplerate = 1000; 

const float pi = 3.141592653589793238462; 

bool sine_wave_const = 0; 

 

void TickStaticSine() 

{ 

 sine_wave_const = 1; 

 if (rads < ((2*pi)) / 0.5) 

  rads += (2*pi)/0.5/200; 

 else 

  rads = 0; 

} 

 

int main() 

{ 

 pc.printf(„Static sine wave program\nF = 0.5hz\nA = 0.05\nDel = 0.7\n”); 

 sinetick.attach_us(&TickStaticSine, 1e6 * (1 / freq) / samplerate); 

 while (true) 

 { 

  if (sine_wave_const) 

  { 

   sine.write(((amplitude * (sin(rads * freq))) + offset)); 

   pc.printf("%f\n", sine.read()); 

   sine_wave_const = 0; 

  } 

 } 

} 
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4. melléklet Három mérés mért adata az identifikáció során 

diagramokba szedve 
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5. melléklet MATLAB identifikációs program 

A kód nyelve a MATLAB. 

% TDK Bánfi Bendegúz Balázs 

% 2023 

 

% Identifikáció 80%-os jel mellett 10%-os amplitúdóval 

load('80_10.mat') 

id80 = iddata(rpm80 - mean(rpm80), sine80 - mean(sine80), 12/1000) 

OE80 = oe(id80, [3 4 2]); 

compare(id80, OE80) 

ARX80 = arx(id80, [7 1 0]); 

compare(id80, ARX80) 

ARMAX80 = armax(id80, [5 1 3 3]); 

compare(id80, ARMAX80) 

BJ80 = bj(id80, [5 1 3 3 4]); 

compare(id80, BJ80) 

compare(id80, OE80, ARX80, ARMAX80, BJ80) 

 

%Identifikáció 90%-os jel mellett 5%-os amplitúdóval 

load('90_05.mat'); 

id90 = iddata(rpm90 - mean(rpm90), sine90 - mean(sine90), 12/1000); 

OE90 = oe(id90, [3 3 3]); 

compare(id90, OE90) 

ARX90 = arx(id90, [2 1 0]); 

compare(id90, ARX90) 

ARMAX90 = armax(id90, [1 1 4 1]); 

compare(id90, ARMAX90) 

BJ90 = bj(id90, [4 2 1 4 0]); 

compare(id90, BJ90) 

compare(id90, OE90, ARX90, ARMAX90, BJ90) 

 

%Identifikáció 80%-os jel mellett 10%-os amplitúdóval, de most 5-ös mozgóátlaggal 

load('80_10_mean5.mat'); 

id80_mean5 = iddata(rpm80mean5, sin80mean5, 12/1000) 

OE80MEAN = oe(id80_mean5, [4 4 6]); 

ARX80MEAN = arx(id80_mean5, [5 1 4]); 

ARMAX80MEAN = armax(id80_mean5, [4 3 2 4]); 

BJ80MEAN = bj(id80_mean5, [4 4 1 3 3]); 

compare(id80_mean5, OE80MEAN, ARX80MEAN, ARMAX80MEAN, BJ80MEAN) 

 

%Identifikáció 80% és A15% esetén 3 pontos mozgóátlaggal 

load('80-15.mat'); 

id80_15 = iddata(rpm15mean, sin15mean, 12/1000); 

OE15mean = oe(id80_15, [3 2 3]); 

ARX15mean = arx(id80_15, [3 3 4]); 

ARMAX15mean = armax(id80_15, [1 5 2 1]); 

BJ15mean = bj(id80_15, [2 1 2 4 5]); 

compare(id80_15,OE15mean, ARX15mean, ARMAX15mean, BJ15mean) 

BJCont = d2c(BJ15mean, 'tustin') 

BJSimp = tf([1.428e7 1.996e7], [1 42.42 821.8 5609 1.488e4]) 

nyquist(BJSimp) 

bode(BJSimp) 
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6. melléklet MATLAB-ban identifikált összes eredmény 

90%-os alapjel 5%-os amplitúdóval. Az egyes identifikációs eljárások megnevezései a jobb felső sarokban olvashatók. 

80%-os alapjel 10%-os amplitúdóval. Az egyes identifikációs eljárások megnevezései a jobb felső sarokban olvashatók. 

80%-os alapjel 10%-os amplitúdóval, de a fordulatszám 5 pontos mozgóátlaggal kezelve. Az egyes identifikációs 

eljárások megnevezései a jobb felső sarokban olvashatók. 
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80%-os alapjel 15%-os amplitúdóval, a fordulatszám 3 pontos mozgóátlaggal kezelve. Az egyes identifikációs eljárások 

megnevezései a jobb felső sarokban olvashatók. Ezt az identifikációt használtuk a szabályozó megtervezéséhez. 
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7. melléklet A program verzióinak listája 

BETA 

- β1.0 PWM generálás és négyszögjel beolvasása 

- β1.1 Négyszögjel két bemenete között eltelt idő utáni kiolvasása 

- β1.2 Analóg kimenet potenciométer alapján 

- β1.3 Relé állapotának változtatása 

- β2.0 Soros kommunikáció egyetlen karakterrel 

- β2.1 Soros kommunikáció parancssorral 

- β2.2 Rendes parancsok definiálása és ráncfelvarrás 

- β2.3 HX711 erőmérő cella beépítése 

- β2.4 PC-ről adatbekérés int formátumban, maximális karakterlánc-hiba kiküszöbölése 

- β2.5 Bluetooth-kapcsolat két irányba, debug mode implementálása Bluetooth-irányba, soros 

kapcsolat Androiddal 

- β3.0 Szinusz jel generálása 

- β3.1 LabVIEW kommunikáció fejlesztése, új típusú (|) parancsok definiálása, kérdés-válasz párok 

beépítése 

- β3.2 Egyre növekvő frekvenciájú szinuszjel generálása, parancsok létrehozása 

- β3.3 Első mérési iteráció, mérésbe való beépítés 

- β3.4 Azonos kijelzési időközök használata az identifikációhoz 

- β3.5 Első identifikációs kísérlet 

- β4.0 Zárt hurkú szabályozás próbája 

- β4.1 Fordulatszám-mérő belső problémáinak kiküszöbölése, timeout beépítése 

- β4.2 Apró módosítások a zárt hurkú szabályozásban 

- β4.3 Két típusú zárt hurkú szabályozó implementálása 

- β 4.4 Valódi 100 ms-os mintavételezési idejű szabályozó működőképessége 

RELEASE 

- 1.0 A szabályozó letesztelt állapota 


