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Mechatronika alapjai:

1. Ismertesse az alapvetd logikai kapukat rajzjellel, igazsagtablaval és reléutas
kapcsolassal!

2. Mutassa be a logikai fliggvények algebrai (Boole-algebra) és grafikus (Karnaugh-Veitch
tabla) egyszertisitését!

3. Ismertesse a term, minterm, maxterm fogalmat? Mi a diszjunktiv és konjunktiv
normalalak? Hogyan torténik az atvaltas kozottiik?

4. Mit jelent a homogenizalas, miért van sziikség ra? Hogyan torténik az 6sszetett logikai
figgvények kapuaramkoros dbrazolasa?

5. Ismertesse az tanult tarolokat és a flip-flopokat kapcsolasi rajzzal és igazsagtablaval!
Milyen szerepet latnak el a digitalis technikdban?

6. Ismertesse a kovetkez6 fogalmakat (adja meg a definicigjat €s rovid értelmezését)

Valos fizikai rendszer

A jel

A be- és kimenetek

A rendszer

Linearis €s nemlinearis rendszer (szuperpozicio elve)
Paraméter és valtozo

Elosztott és koncentralt paraméterti leiras
Determinisztikus és sztochasztikus rendszer
Kauzalitas

Id6invarians és autondm rendszer

Statikus és dinamikus rendszer

7. Ismertesse a kovetkezd fogalmakat (adja meg a definicidjat és rovid értelmezését)

Allapot, allapotvéltozo, allapotjelz6
Allapot és kimeneti egyenlet
Kanonikus allapotvaltozok

A rendszer dimenzidja

Tranziens és allandésult allapot
Eltolési operator

8. Egy példa segitségével ismertesse, hogy mit tekintiink allapotautomatanak.



Modellezés és szimulacio prototipus technolégiak I.:

1.

10.

11.

12.

Mi az eldnye a Bond grafos modellezésnek a mechatronikai mérndki modellalkotasi
gyakorlatban? Milyen matematikai modellezési eszkdzoket ismer egy rendszer statikus
¢s dinamikus leirasara?

Mutassa be az alapveté Bond graf elemeket: passziv egykapus elemek, aktiv egykapus
elemek, csomopontok, specidlis elemek.

Mi a kauzalitas fogalma? Hogyan jelenik a Bond grafban? Mi a preferalt és
szarmaztatott kauzalitds fogalma? Milyen tovabbi kauzalitasi szabalyokat alkalmazunk?

Mit neveziink idéallandénak? Mit neveziink dominans idéallandéonak? Egy dominans
idéallandoval rendelkezd jel ugréas valaszabdl hogyan tudja leolvasni az idéallandot?

Ismertesse a kapcsold lizem lényegét. Mi a feltétele annak, hogy egy rendszert
kapcsoloiizemben miikodtessiink?

Egy lineéris rendszert milyen altalanos tulajdonsédgokkal tudunk jellemezni, és azokat a
tulajdonsagokat milyen rendszerelméleti modszerrel tudjuk megvaltoztatni?

Mutasson egy egyszerl példat arra, hogy visszacsatolassal hogyan tudjuk befolyasolni az
ered6 rendszer paramétereit az eredeti rendszerhez képest.

Milyen vizsgaldjeleket ismer? Mi a feltétele annak, hogy egy rendszer miikodését
vizsgald jelek segitségével analizaljunk? Mi e mddszer 1ényege?

Adott két diszkrét idejii atviteli figgvény (W;(z) és W,(z)) Vezesse le az ered6 atviteli
fliggvény Osszefiiggését, ha a két atviteli fiiggvény sorba, parhuzamosan, illetve
negativan visszacsatolva kapcsolodik egyméshoz.

Egyszerii példa kapcsdn mutassa be, a hatasvazlat atalakitasanak szabdlyait a kovetkezo
esetekben

e FElagazasi pont athelyezése tag eldl tag moge
o FElagazasi pont athelyezése tag elé

o Osszegzési pont athelyezése tag mogé

o Osszegzési pont 4thelyezése tag elé

Egy magyaraz6 abra segitségével ismertesse, hogy a diszkrét idejli sulyfiiggvény
(diszkrét 1dejli impulzus vélasz) ismeretében miként szamithato ki egy tetszoleges
diszkrét idejii bemend jelre adott diszkrét idejti valasz (diszkrét idejii konvolacio).

Mutassa be az allapottér szabalyozas 1ényegét, mdodszereit, megvalositasara
alkalmazhat6 formulékat. Mi a pdlusallokacio 1ényege? Hogyan miikddik az
allapotbecsl§?



Elektrotechnika és Elektronika

1.

10.

Milyen kémiai elemek alkalmasak félvezetésre? Milyen félvezetd szennyezd atomokat
ismer? Hogyan miikddik egy P-N atmenet?

Milyen tanult elektronikai alkatrészekkel valosithaté meg fesziiltségerdsitd kapcsolas?
Részletesen mutassa be az alkatrészek jellemzoit, eldnyeit, hatranyait. Milyen
alkatrésszel milyen nagysagrendii erdsités valosithatdo meg.

Milyen passziv elektronikai sziiréaramkoroket ismer. Milyen alkatrészekbdl készithetd
szlirbaramkor, mi hatdrozza meg a vagasi frekvenciat, mit jelent a josagi tényezo, milyen
vizsgalati modszereket ismert, amivel jellemezhetd a sziré mikodése?

Milyen elektronikai alkatrésszel/kel valosithatdo meg a galvanikus levalasztas.
Részletesen jellemezze az alkatrészeket

Egy 0-10 V-os mérésadatgyiijté kartyaval 0-24 V-os és egy 4-20mA-s kimenetli szenzor
jelét szeretne megmérni. Részletesen fejtse ki, hogyan oldand meg az emlitett problémat.

Milyen szabvanyos fesziiltségszinteket lehet eldallitani haromfazisu rendszerrel, milyen
tipusu kapcsolasok alakithatoaik ki és melyiknek mi az elénye, hatranya. Mondjon
néhany tipikus alkalmazasi példat.

Milyen opto-elektronikai alkatrészeket ismer? Részletesen mutassa be a tanult alkatrész
miikddését.

Mit jelent a Meddd kompenzalas?

Jellemezzen egy Integralo kapcsolast! Milyen elemekbdl épiil fel, Hogyan miikodik? Hol
alkalmazhatdak?

Jellemezzen egy Derivalo kapcsolast! Milyen elemekbdl épiil fel, Hogyan miikodik? Hol
alkalmazhatdak?



Alkalmazott Automatizalas 1.

1.

Miért van sziikség az altalanositott derivalt bevezetésére? Adja meg az altalanositott

crer

Milyen vizsgéldjeleket ismer? Mi a feltétele annak, hogy egy rendszer mikodését
vizsgald jelek segitségével analizaljunk? Mi e mddszer Iényege? Egy magyarazo abra
segitségével ismertesse, hogy a sulyfiiggvény (impulzus valasz) ismeretében miként
szamithat6 ki egy tetszdleges bemend jelre adott valasz a folytonos idétartomanyban
(konvolucio).

A Fourier sorfejtés miként altalanosithaté nem periodikus lecseng6 fiiggvényekre?
(Fourier transzformacio) Ismertesse a Fourier sorfejtés €s transzformécid alapvetd
kiilonbségeit (milyen nehézségekkel kell szembenézniink, ha formalisan probalnak
alkalmazni a Fourier sorfejtés szabalyait egy nem periodikus lecseng6 fliggvényre).

Ismertesse, hogy mit abrazol a Bode és Nyquist diagram. Méréssel hogyan allithato el6?
Rajzolja fel az egy-, két- és haromtarolos, valamint integral6 és a holtidos tag Bode és
Nyquist diagramjat.

Ismertesse a Nyquist stabilitasi kritériumot. Mit értlink fazistartalék alatt (készitsen
abrat) és milyen 0sszefliggésbe hozhat6 a szabalyozas mindségével?

frja fel a P, PI, PD és PID szabalyozok egyenletét idS és frekvencia tartomanyban.

Egy PID szabalyozonal mi a szerepe a P, I és D tagnak? Szokasosan miként allitjuk be
PID szabalyozonal a P, I és D tagok értékét?

Hasonlitsa 6ssze egy P, PD, PI és PID szabalyoz6 mikodését egy abra segitségével.
Tegyiik fel, hogy egy tobbenergiatisolos szakaszt kell szabalyozni, és kiprobalja a négy
szabalyozot tigy, hogy az idéallandokat a szokésos ajanlas szerint valasztja meg €s a
korerdsitést ugy allitja be, hogy mind a négy esetben a fazistartalék kb. 50 fok legyen.
Rajzolja meg a négy szabalyozo esetén a visszacsatolt kor egységugrasra adott valaszat.
Adjon magyarazatot a jellemzd kiilonbségekre.

Ismertesse. hogy a szabalyozo telitddése miként hat egy PI szabalyozo miikodésére.
Ismertesse a PID tipusu szabalyozo kisérleti behangolasara szolgald Ziegler-Nicholts
modszert.



Alkalmazott Automatizalas I1.

10.

Mutassa be a PLC-k altalanos architekturajat, hogyan csoportositana a PLC-k tipusait?
Ismertesse a PLC ciklus lefutasat, és részletezze, hogy miért van erre sziikség.

Milyen Ki- és bemeneti modulokat ismer, ezeknek mik a f6bb paraméterei? (legalabb 4-
et tudni kell)

Mutassa be a digitalis ki- és bemeneti modul miikodését.
Mutassa be az analdg ki- és bemeneti modul miikodését.

Milyen eszk6zok adhatnak le bemeneti jelet, illetve milyen eszk6zok lehetnek egy PLC
kimeneteire kotve. Az adott eszkdzoket részletesen mutassa be.

Milyen program szervezési egységeket (POU) ismer, és mik az ezek kozti fobb
kiilonbségek?

Sorolja fel a PLC programozas szabvanyos programnyelveit. A gyakorlati 6ran hasznalt
nyelvet/nyelveket ismertesse.

Milyen eldre definiélt programszervezési egységeket (POU) ismer, részletezze ezek
miikddését.

Miért lehet sziikség sajat program szervezési egységek (POU) 1étrehozasara? Mi a POU-
k eléonye?



Elektropneumatika és elektrohidraulika:

1.

9.

Elektropneumatikus és pneumatikus sorrendi vezérlések megoldasai (kaszkad,
1éptetdlanc, stepper, relés megoldasok stb.) PLC vezérlés elonyei

Elektropneumatikus €s pneumatikus valtokapcsolasok, direk/indirekt vezérlések, ontartd
kapcsolasok

Elektropneumatikdban hasznalt szenzorok tipusai és mikodésiik (Reed, optikai,
induktiv, kapacitiv,nyomas)

Relék tipusai, mikodésiik (remanens, id6, védorelék stb.) / véddaramkorok induktiv
terheléshez

Utvalto EP szelepek (2/2,3/2,4/2,5/2,5/3) felépitése és miikodése, eldvezérlés

Hidraulika rendszer energiatipusai, teljesitmények, hatasfokok (nyomasi -, helyzeti-,
mozgasi-, hGenergia és ezek kapcsolata), kavitacids jelenség

Aktuatorok sebességének modositasi lehetdségei elektrohidraulikus és hidraulikus
rendszerekben (viszkozitas fliggd és fliggetlen fojtasok) aranyos hidraulika

Hidraulikus rendszerekben alkalmazott nyomadsiranyit6 szelepek miikodése és
alkalmazasa (nyomasszabalyzd, nyomashatarol6 szelepek)

Hidraulikus tapegység részei, funkciojuk, tipusai (szivatty, tartaly, sziir6k, hiiték, fiit6k)

10. Aramlas tipusai, jellemz6i, mérszamai; viszkozitas; hidraulika folyadékok jellemzéi



Robotok és Robottechnika:

1. Szabadsagi és kotottségi fok definicidja és Osszefiiggései. Transzlacios €s rotacios
csuklok koordinatageometriai leirasa.

2. Robotok kinematikai lancanak bemutatasa: Sorosan lancolt és parhuzamos felépitésii
robotok, nyilt és zart kinematikai lanc.

3. Robot manipulatorok alapkonfiguracioi: osztalyozas, felépités, adott feladathoz milyen
architektara javasolt, adott architektira elonyei és hatranyai.

4. Robot koordinatarendszerek bemutatasa, funkcioik €és koordindta geometriai
Osszefiiggéseik ismertetése. Szerszamkozeéppont szerepe €s definicioja.

5. Robotok csuklo- és vilagkoordinatainak ismertetése, Denavit-Hartenberg féle koordinata
transzformaci6 bemutatasa, redundancia fogalma.

6. Robotok direkt és inverz kinematikai szadmitdsainak ismertetése. Homogén
transzformécios matrix bemutatasa. Jacobi matrix ismertetése.

7. Szerszamok ¢€s munkaterek bemérésnek szerepe, lehetdségei és a bemérés menete.

8. Robotok alapvetd mozgasi utasitasainak (linearis, csuklo tipusu és kormozgas) leirasa,
megadasa. Robot manipulator betanitdsanak folyamata, a mozgasi utasitasok megfeleld
megvalasztidsanak elve.

9. Robotok biztonsagi funkcidinak ismertetése, Teach Pendant (kézi kontroller) hasznalata,
kétkezes mukodtetés szerepe.

10. Szingularitas jelenségének bemutatasa, megjelenése. Matematikai és hattere és
gyakorlati jelentdsége.



Mechatronika Eszkozok:

1.

Sorolja fel és értékelje a szenzor kocka bemeneti, kimeneti jellemzdit és csoportositsa
ezeket. Mi a Miller index?

Jellemezze a szenzorok statikus karakterisztikajat. Mik egy szenzor legfontosabb
jellemzoi, hibaforrasai? Mi a hiszterézis jelensége?

Mi a kapacitiv kozelitéskapcsolok miikddeési elve? Rajzolja fel és értékelje a kapcsolasi
rajzat.

Mi az optikai érzékelSk miikddési elve? Ertékelje a kiilonboz6 alkalmazasi modok
elonyeit és hatranyait.

Mi a Reynolds szam és mire hasznaljuk? irja fel a Bernoulli egyenletet, értékelje. Mit
fejez ki a kontinuitési tétel?

crer

legfontosabb elvardsai?

Milyen elven miikddnek a Rezolver tipust szogelfordulasmérok? Irja fel a mitkodési
egyenleteket.

Mi az a ,,Ingress Protection”? Miért fontos, és milyen dsszetevoket tartalmaz?

Ismertesse a Hokameras mérések elvét, fobb jellemzdit a mérési elrendezésbdl fakado
hibaforrasok hatasait.



Meérés és Adatgyiijtés

1.

Ertékelje precizitas és pontossag (helyesség) szempontjabol mérési eredményeket. Mi a
normal eloszlas fliggvény? Rajzolja fel a kiilonb6z6 eseteket: m=0 és =1, 6=10, 6=0.5;
m=2 és 6=0.4, 6=2.

Mi az Euler-féle szam és jelentésége a mérési folyamatok értékelésében?
Alkalmazasaval irja le a ,,sin X és ,,cos X fliggvényeket és értékelje.

Mik az Elektromagneses Spektrum legfontosabb fizikai jellemzdi, értékei.

Mi az SI (Systéme International d'Unites) mértékegység-rendszer? Mire szolgal? Mik az
alap és kiegészitd egységei?

Mi a mérés €s milyen elemekbdl épiil fel egy mérdrendszer? Roviden értékelje ezeket.
Mi a kiilonbség a mérd és szabalyozo rendszerek kozott?

Mi a decibel (dB) és miért fontos? Mi a jelentése, normal tizes alapt szamrendszerben:
3dB, -10 dBm, 20 dBi, -3 dB ¢és 10 dBW? Rendezze emelkedd értékii sorrendbe az
eredményeket.

Ertékelje a Kapacitiv, a Piezoresistiv és a Piezoelektromos szenzorokat Ar, Alkalmazas
Tervezés egyszertiség, Valasz idd, Felvett teljesitménysziikséglet és Magas homérséklet
tolerancia szerint?

A mért érték 4,95 [mA] és a helyes érték 5 [mA], ebben az esetben mennyi az abszolut
hiba? Analdg potenciométer méréstartomanya 0-15 V, relativ mérési hiba <=+0,5 %.
Szamitsa ki mekkora a mérés relativ hibaja, amikor 12 V-t és ha 4 V-t mér a miiszer?



Villamos gépek és hajtasok

1. Ismertesse €s értelmezze a klasszikus villamos gépek harom alaptorvényét. Sorolja fel,
az elektromagneses motorok nyomaték tipusait. Milyen mozgéstipusokat kiilonbdztetiink
meg villamos motorok esetén? Osztalyozza a motorokat energia kozvetité kozegek
szerint. Miért készitik az elektromagneses motorokat ferromagneses anyagbol?

2. Néhany abra segitségével ismertesse, hogy miként tudunk forgd magneses mezot
1étrehozni. Hogyan lehet tekercselés segitségével szinuszos légrésmezo eloszlast
1étrehozni?

3. Milyen nyomaték tipusokat ismer elektromagneses motoroknal? Ismertesse a virtudlis
munka elvét, hogyan szdmithatunk ez alapjan nyomatékot.

4. Adja meg az elektromagneses radialis motorok osztalyozasi szempontjait, az egyes
osztalyok eldnyeit és hatranyait.

5. Irja fel a tobbfazisa motorok hengeres nyomaték altalanos egyenletét és értelmezze a
frekvencia feltételt. Adja meg, hogy az alapvetd motor tipusok esetén hogyan teljesiil a
frekvencia feltétel.

o Egyfazisu motorok hengeres nyomatéka Az egységes gépelméletben az
egyenaramu motorokat miért soroljuk a tobbfazisu motorok kdzé?

e Tobbfazisi motorok hengeres nyomatéka

e Egyenarammal taplalt egyenaramu motor

e Viltakozo6 drammal taplalt egyenaram(i motor

e Egyenarammal/permanens magnessel gerjesztett forgorészii motor

e Aszinkron (indukcids) motor

6. Ismertesse az USM miikodési elvét
7. Hasonlitsa dssze a kefés és kefenélkiili egyenaramt motor mitkddési elvét

8. Hasonlitsa Ossze a 1éptetd és kapcsolt reluktancia motor miitkddési elvét. Adja meg a
léptetdmotorok alapvetd tipusait. Mit tekintiink a 1éptetdmotorok egész és fél 1épésnek?

9. Ismertesse az egyendramu hajtasokndl az egyes sik negyedekben
(fordulatszam/nyomaték) milyen tizemallapotok vannak? Milyen energia aramlasi
iranyok vannak az egyes iizemmodokban?

10. Klasszikusan miért alkalmaztak kefés kiils6gerjesztésii egyenarami motorokat a szervo
hajtasokban? Hogyan véltozott ez napjainkban? Ismertesse az egyenaramu motorok két
hurkos fordulat szabalyozasanak elvét.



