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𝐾𝜑 = 0,5 ∙ 𝐾𝑠 ∙ 𝑠2 



𝐾𝜑 ~ 𝑘𝑙𝑜𝑝𝑛á 𝑡𝑢ℎ𝑜𝑠𝑡 𝑜𝑑𝑝𝑟𝑢ž𝑒𝑛í 

𝐾𝑠 ~ 𝑡𝑢ℎ𝑜𝑠𝑡 𝑝𝑟𝑢ž𝑖𝑛 

𝑠 ~ 𝑣𝑧𝑑á𝑙𝑒𝑛𝑜𝑠𝑡 𝑚𝑒𝑧𝑖 𝑝𝑟𝑢ž𝑖𝑛𝑎𝑚𝑖 

ℎ𝑟 ~ 𝑣ýš𝑘𝑎 𝑟𝑜𝑙𝑙 𝑐𝑒𝑛𝑡𝑒𝑟 𝑛𝑎𝑑 𝑣𝑜𝑧𝑜𝑣𝑘𝑜𝑢 

ℎ𝐶𝐺  ~ 𝑣ýš𝑘𝑎 𝑡ěž𝑖𝑠𝑡ě 𝑛𝑎𝑑 𝑣𝑜𝑧𝑜𝑣𝑘𝑜𝑢 

𝐹𝑧𝑖 , 𝐹𝑧0 ~ 𝑛𝑜𝑟𝑚á𝑙𝑜𝑣é 𝑧𝑎𝑡íž𝑒𝑛í 𝑝𝑛𝑒𝑢𝑚𝑎𝑡𝑖𝑘 

𝐹𝑦𝑖,𝐹𝑧0 ~ 𝑟𝑒𝑎𝑘𝑐𝑒 𝑝𝑛𝑒𝑢𝑚𝑎𝑡𝑖𝑘 𝑣 𝑙𝑎𝑡𝑒𝑟á𝑙𝑛í𝑚 𝑠𝑚ě𝑟𝑢
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TYČ JE VŽDY STEJNÁ LEVÁ PŘEDNÍ ŠAVLE 
  ° 0 10 20 30 45 60 75 90 

PRAVÁ 
PŘEDNÍ 
ŠAVLE 

0 4,4 4,5 4,7 4,9 5,3 5,7 6,0 6,1 

10 4,5 4,7 4,9 5,2 5,5 6,0 6,3 6,5 

20 4,7 4,9 5,0 5,3 5,7 6,2 6,6 6,8 

30 4,9 5,2 5,3 5,7 6,1 6,7 7,1 7,3 

45 5,3 5,5 5,7 6,1 6,7 7,3 7,8 8,1 

60 5,7 6,0 6,2 6,7 7,3 8,2 8,7 9,1 

75 6,0 6,3 6,6 7,1 7,8 8,7 9,3 9,8 

90 6,1 6,5 6,8 7,3 8,1 9,1 9,8 10,3 

ϕ

TYČ JE VŽDY STEJNÁ LEVÁ PŘEDNÍ ŠAVLE 
  ° 0 10 20 30 45 60 75 90 

PRAVÁ 
PŘEDNÍ 
ŠAVLE 

0 -34% -32% -30% -26% -21% -15% -11% -8% 

10 -32% -29% -27% -23% -17% -10% -6% -3% 

20 -30% -27% -24% -20% -14% -6% -2% 1% 

30 -26% -23% -20% -15% -8% 0% 6% 9% 

45 -21% -17% -14% -8% 0% 10% 17% 21% 

60 -15% -10% -6% 0% 10% 22% 31% 36% 

75 -11% -6% -2% 6% 17% 31% 40% 46% 

90 -8% -3% 1% 9% 21% 36% 46% 54% 



 



Aktuátor Způsob řízení Hmotnost Výkon (moment) Klady Zápory 

DC 
Elektromotor 

+ šneková 
převodovka 

Řadič + SW 25 - 50* g 

Dle použité 
převodovky, nižší 

než podobně velký 
BLDC se stejnou 
převodovkou, 

teoreticky 
neomezený 

Dodání na 
sponzoring, 
samosvorný, 
zkušenosti s 

aplikací 

Malý motor + 
velký převod = 
nízká rychlost 

BLDC 
Elektromotor 

+ šneková 
převodovka 

Řadič + SW, 
složitější DPS i 

SW než DC 
25 - 50* g 

Dle použité 
převodovky, 

teoreticky 
neomezený 

Dodání na 
sponzoring, 
samosvorný 

Malý motor + 
velký převod = 
nízká rychlost, 

relativně složité 
DPS i SW 

RC 
Servomotor 

Pouze výstup 
PWM, velice 
snadné SW i 

DPS 

65 - 90 g 
Dle použitého typu, 

až 3 Nm 

Snadné řízení, 
není nutná 

zpětná vazba, 
rychlost 

Nutnost 
nákupu, není 

samosvorné, "až 
moc snadná 

realizace" 
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Název modulu Funkce 
Použitý integrovaný 
obvod 

MCU Výpočetní výkon, ovládání periferií STM32-F103C6T6 
AD 1x VREF 5 V Analogový vstup pro senzory s napěťovým výstupem 0-5 V, lowpass filtr  Pasivní součástky 
AD 1x VREF 3V3 Analogový vstup pro senzory s napěťovým výstupem 0-3,3 V, lowpass filtr  Pasivní součástky 
AD 4x VREF 3V3 4x Analogový vstup pro senzory s napěťovým výstupem 0-3,3 V, lowpass filtr, 

ESD ochrana 
 Pasivní součástky 

AD 4x VREF 5 V 4x Analogový vstup pro senzory s napěťovým výstupem 0-5 V, lowpass filtr, 
ESD ochrana 

 Pasivní součástky 
AD 2x VREF 5 V 2x Analogový vstup pro senzory s napěťovým výstupem 0-5 V, lowpass filtr, 

ESD ochrana 
 Pasivní součástky 

AD 2x VREF 3V3 2x Analogový vstup pro senzory s napěťovým výstupem 0-3,3V, lowpass filtr, 
ESD ochrana 

 Pasivní součástky 
Řadič DC motoru Obousměrné ovládání komutátorového DC motoru (Max. 2,8 A) DRV8816PWP 
Napěťová reference 5 
V 

Napájení DPS 5 V LF50ABDT 
Napěťová reference 
3V3 

Napájení DPS 3,3 V + Ochrana proti přepólování LF33CDT 
CAN VIN 5 V CAN budič s napájecím napětím 5 V MCP2551 
CAN VIN 3V3 CAN budič s napájecím napětím 3,3 V SN65HVD230D 
Logický výstup Logický výstup max. 540 mA, možnost PWM BSS670S2L 
Logický výstup 2,8A Logický výstup max. 3,8 A, možnost PWM IRLL2705PBF  
Logický vstup Logický vstup s pull-down rezistorem  Pasivní součástky 
Rotační přepínač 12 
poloh 

Mechanický přepínač s odporovou děličkou, výstup 12 napěťových úrovní Grayhill Series 56 
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𝑅𝑆𝐸𝑁𝑆𝐸 =
𝑉𝑇𝑅𝐼𝑃𝑚𝑎𝑥(=0,5 𝑉)

𝐼𝑇𝑅𝐼𝑃
 

Ω. 



 



𝑈𝑜𝑢𝑡 = 𝑈𝑖𝑛 ∙
𝑅𝐺𝑁𝐷(~𝑅11)

𝑅𝐼𝑁(~𝑅7)+𝑅𝐺𝑁𝐷(~𝑅11)
 

Uout → 𝑛𝑎𝑝ě𝑡í 𝑣𝑦𝑠𝑡𝑢𝑝𝑢𝑗í𝑐í 𝑧 𝑜𝑏𝑣𝑜𝑑𝑢 𝑎 𝑣𝑠𝑡𝑢𝑝𝑢𝑗í𝑐í 𝑑𝑜 𝐴𝐷 𝑝ř𝑒𝑣𝑜𝑑𝑛í𝑘𝑢  

𝑈𝑖𝑛  →  𝑛𝑎𝑝ě𝑡í 𝑣𝑠𝑡𝑢𝑝𝑢𝑗í𝑐í 𝑑𝑜 𝑜𝑏𝑣𝑜𝑑𝑢 𝑧𝑒 𝑠𝑒𝑛𝑧𝑜𝑟𝑢

𝑅𝐼𝑁 = 𝑅𝐺𝑁𝐷(𝑝𝑎𝑟𝑎𝑚𝑒𝑡𝑟) ∙ 𝑈𝑜𝑢𝑡

𝑈𝑖𝑛−𝑈𝑜𝑢𝑡
 

Ω, Ω. 

Ω

𝑓0 = 1
2𝜋𝑅𝐶

  

Ω, 



 

Ω 

 









 







𝑃𝑊𝑀 [%] = [𝑎𝑏𝑠 (𝐴𝐷𝑎𝑐𝑡𝑢𝑎𝑙 − 𝐴𝐷𝑟𝑒𝑞𝑢𝑒𝑠𝑡)] ∙ 𝑔𝑎𝑖𝑛𝑝𝑎𝑟𝑎𝑚𝑒𝑡𝑟   
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Poloha RVIN[kΩ] RGND [kΩ] Vout [V] 

1 1 11 3,025 
2 2 10 2,75 

3 3 9 2,475 
4 4 8 2,2 

5 5 7 1,925 
6 6 6 1,65 

7 7 5 1,375 

8 8 4 1,1 
9 9 3 0,825 

10 10 2 0,55 
11 11 1 0,275 

12 12 0 0 
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Měření přesnosti polohování



Poloha 
přep. 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

Směr 
Úhel 
1 [°] 

Úhel 
2 [°] 

Úhel 
3 [°] 

Úhel 
4 [°] 

Úhel 
5 [°] 

Úhel 
6 [°] 

Úhel 
7 [°] 

Úhel 
8 [°] 

Úhel 
9 [°] 

Úhel 
10 [°] 

0-90 0,34 10,56 21,01 30,14 39,91 45,05 50,98 61,21 74,87 90,1 

90-0 -0,45 9,7 20,56 30,69 40,21 44,88 50,11 60,42 75,44 90,1 

0-90 -0,45 10,1 20,13 31,04 40,81 46,31 49,81 60,22 75,07 89,04 

90-0 0,12 10,28 19,78 30,89 40,19 45,12 50,31 59,68 76,9 89,04 

0-90 0,12 10,3 20,69 29,59 39,78 44,66 50,15 60,35 75,44 91,4 

90-0 0,62 9,45 20,53 30,56 39,88 45,34 49,12 60,79 74,66 91,4 

0-90 0,62 10,98 19,68 31,35 40,81 45,01 49,98 59,45 76,08 90,1 

90-0 -1,2 10,67 19,83 30,56 40,89 45,51 50,09 60,23 74,3 90,1 

0-90 -1,2 10,03 20,36 30,44 40,37 45,72 50,22 61,63 75,01 90,82 

90-0 0,09 9,79 20,51 29,99 40,82 44,69 50,22 60,74 74,24 90,82 

Poloha. přep 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

Max. 
odchylka od 
ž. polohy. [°] 

1,2 0,98 1,01 1,35 0,89 1,31 0,98 1,63 1,9 1,4 

Poloha přepínače 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

Rozsah hodnot [°] 1,82 1,53 1,33 1,76 1,11 1,65 1,86 2,18 2,66 2,36 
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