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Megjegyzések:

M1. Paraméter és allapotvaltozd haszndlata esetén irja le az alkalmazott betli jelentését és a
mértékegységet.

M2. Ugyeljen a vilagos és jél olvashaté kidolgozasra!

M3. A feladatok kidolgozasakor hasznalja az adott témakérben szokasos dbrazolasi és jel6lési technikakat!

Témakor neve: Kiberbiztonsag

KB1. Mi a Kibertér (meghatdrozds, a biztositandd legfontosabb IT szolgdltatasok, offenziv
kibermiveleteknek lehet nem defenziv oka, SSH titkositas.)

KB2. Biztonsagos Kibertér Stratégia (mik a kritikus infrastrukturdk, mik a fenyegetések, Kibertér Biztonsag
Kritikus Prioritasai)

KB3. Ipari Szabalyozd Rendszerek (ICS) biztonsaga )Smart Grid, The Data-Driven Economy)

Témakor neve: SOFTWARE IN THE LOOP AND HARDWARE IN THE LOOP
SIL1: 4. Software In the Loop (SIL, 'V’ modell,) Hardware in the loop (HIL-simulation, Real-time simulation
SIL2: 5. SIL and HIL Integracid: V model, ElIméleti automatizalasi piramis, gyakorlati automatizaldsi piramis

SIL3: 6.EIméleti automatizalasi piramis, gyakorlati automatizalasi piramis OSI

Témakor neve: Kiberfizikai rendszerek egységei

KR1: 7. CS, ICT és gyartasautomatizalas kozotti egylttm(ikodés, elosztott szolgaltatasok automatizalasi
hierarchia.

KR2: 8. Ipar 4.0 jellemzGi és ipari megoldasai, Jelenlegi gyar és az Ipar 4.0 gyar 6sszehasonlitasa.
KR3: 9. Kiberfizikai Gyar — Kiberfizikai Realitas, A Dolgok Internete, Folyamatok a Dolgok Internetében.

KR4: 10. Ipari forradalmak, Kiberfizikai Gyar — Kiberfizikai Realitas, ElImélet és Prototipus
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KR5: 11. Digitdlis projektek implementdalasanak gyakorlati gondolatai (Ipar 4.0 gyakorlati megvalésitasi
forgatokonyvek)

KR6: 12. Ipari automata és szabdlyozdé rendszerek (IACS), referencia modellek

Témakor neve: Robot modellezés

RM1: 13. Denavit Hartenberg paraméterek, Mik a f6 kilonbségek a nyilt és a zart lancu robot kinematika
kozott?

RM2: 14. Mely paraméterekre kell figyelni egy robot kar 3D-s modellezésekor?

RM3: 15. Mit jelent egy robotnal a szabadsagfok (DOF)? Mi a kapcsolat a robot szabadsagfoka és adott
feladat elvégzési képessége kozott?

RM4: 16. Robotok kinematikai redundanciaval. (Redundans robot tipikus esetei, a redundancia hatranyai,
inverz kinematika problémadja, Jacobian-alapé metddus, null-tér mddszer, feladat kiterjesztési mddszer,
stabilitas szingularitas esetén.

Témakor neve: Térbeli mechanizmusok és dinamikai rendszerek
TM1: 1. Elmélet:

irja le a Lagrange moddszert linearis dinamikai rendszerekre, a Lagrange egyenlet. Hasonlitsa 6ssze a
Lagrange moddszert, Newton-Euler mddszerrel. Mit jelent az atviteli fliggvény dinamikai rendszerek
esetén? Mutassa be a tomeg-rugd-csillapitas rendszer esetén az atviteli fliggvényt!

TM2: 2. Elmélet:

Mutassa be a mechanizmusok f6 csoportjat és a kinematikus parokat/csatlakozasokat. irja le a dugattyus
mechanizmus sebesség diagrammjat. irja le a Pantograf és a Klann mechanizmust, valamint a mérnoki
alkalmazasait.

TM3: 1. Gyakorlat:

Egy tobb szabadsagfoku rendszer mechanikai modellje adott. irja le a rendszert, masodfoku Lagrange
egyenlettel és részletes paraméteres szamitassal!

Szamolja ki a tdmeg matrix értékeit!
Szamolja ki a rugalmassagi matrix értékeit!

m;=30 kg m,=60 kg €1=c=4*10* m/N I=1m R=0.5m
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TM4: 2. gyakorlat:

Adott egy térbeli kipkerék mechanizmus, mechanikai modellel, wo: and wos szogsebesség bemenettel.

irja le a sz6gsebesség diagrammot!

Hatdrozza meg i14 dttétel paraméterét.
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TM5: 3. feladat:

Egy négy csuklds mechanizmus esetén adott az AB, BC, és CD rudak hossza és bezért szligei. Tovabba AB
rud szogsebessége ismert.

. , o, = therefore 1
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Szamolja ki B és C pont sebességét!
Szamolja ki a 2. és 3. rud szogsebességét!

Hatdrozza meg a mechanizmus szabadsagi fokat!

Témakor neve: Elektrotechnika.

ET1: 1. Rajzolja meg a BJT tranzisztor elektromos rajzjelét, be és kimeneti karakterisztikajat, irja fel a
tranzisztor egyenletét és magyardzza meg az elemeket!

ET2: 2. Rajzolja meg a MOSFET és FET tranzisztor elektromos rajzjelét, be és kimeneti karakterisztikajat,
irja fel a tranzisztor egyenletét és magyarazza meg az elemeket!

ET3: 3. Magyarazza el a teljesitmény er6sit6é kapcsolasok tipusait!
ET4: 4. Magyarazza el a mlveleti er8sité kapcsolasok tipusait!

ET5: 5. Gyakorlat: Szamitsa ki a valds, medd§ és latszélagos teljesitményeket, valamint a teljesitmény
tényez6t. Rajzolja meg a fesziiltségek és az dramok id6 fliggvényét a koordinata rendszerben!

U(t) = 17 sin(314t+22°) [V]
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ET6: 6. gyakorlat: milyen erGsit6 tipusokat 1at az dbran és mekkora az eredé er6sités?

R1=1000Q), R;=10kQ, R3=100Q), R4=2000Q), Rs=1kQ, Re=50k(), R7=1kQ, Rg=200Q), Ro=15kQ, U1=U>
Al type Op Amp

Ageieecen, type Op Amp

Az, type Op Amp

Uki

- R8

Targykor neve: Beagyazott rendszerek.

BR1: 1. Mutassa be CPU és FPGA aszimetrikus szamitastechnikai platform architechturdjat és fGbb
egységeit. Magyarazza el a szamitdgép haldzat, valamint analdg/digitélis be- és kimenet f6bb elemeit

Ref:
R1. National Instruments, CompactRIO Developers Guide, ed. May 2009
Chapter 1: Machine Control Architecture Overview, Introduction to CompactRIO

Chapter 2: Basic Architecture for Control
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R2: National Instruments, NI LabVIEW for CompactRIO Developer’s Guide
Overview and Background

LabView 2014 Examples:

Queue Message Handler Fundamentals.vi

CompactRIO Project Template: LabVIEW FPGA Control on Compact RIO

BR2: Mutassa be egy mérésadatgylijté rendszer felépitését és f6bb elemeit: analdg rész, ADC, digitalis
jelfeldolgozd egység CPU-val. Magyarazza el az analdg és digitalis atalakitds elmvét id6 és frekvencia
tartomanyban.

Ref: University of Oslo, FYS3240, PC based instrumentation and data acquisition, Spring, 2011, Lecture #6

LabView 2014 Project Template: Continuous Measurement and Logging

BR3: 3. Mutassa be az aszimmetrikus szamitastechnikai platformot, mint automatizaldsi egységet, tavoli
ember-gép interfésszel: (részegységek, adat folyamok, egyes szoftver erGforrasok jellemzé allapotai).
Mutassa be a tavoli gépen, a helyi CPU és FPGA-n futé allapot gépeket.

Ref: R2: National Instruments, NI LabVIEW for CompactRIO Developer’s Guide
Chapter 1: Designing a CompactRIO Software Architecture

LabView 2014 Project Templates: LabVIEW Real-Time Waveform Acquisition and Logging (NI-DAQmXx)

BR4: 4. Mi avalds idejl operacids rendszer? Magyarazza el a valds idejl operacids rendszerek f6bb elemeit
és tulajdonsagait. Magyardazza el a CPU-n és FPGA-n futd hard és soft real time megolddsok tulajdonsagait.

Ref: R2: National Instruments, NI LabVIEW for CompactRIO Developer’s Guide
Chapter 3 Designing a LabView Real-Time Application

LabView 2014 Project Templates: LabVIEW Real-Time Control (NI-DAQmx)

BR5: 5. Adat megosztas és haldzati kommunikacid a beagyazott rendszerek koz6tt. Kommunikacié tipusai:
shared data, streams, queues, tags, shared variables. Alacsony szint(i (TCP/IP) adat kommunikacio, az URL
definicidja a kommunikacids végpontok elirdsara.

Ref: R2: : National Instruments, NI LabVIEW for CompactRIO Developer’s Guide
Chapter 4, Best Practices for Network Communication

LabView 2014 Examples:
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- Butterworth Filter.lvproj (LPF on FPGA, no RT VI, Ul on Host, FPGA access by URL!)
- Shared Variable.lvproj (different access techniques of shared variables)

- RT FIFO Variables — networked.lvproj (RT — Host FIFO communication)

BR6: 6. Web szolgaltatasok beagyazott rendszerekhez. Mi a web szolgaltatds és kiszolgdlé? Hogyan
oldhaté meg a felhasznaldk jogosultsdg kezelése? Hogyan kell web szolgaltatdst létrehozni LabView
fejleszt8i kornyezet alatt?

Ref: R2: : National Instruments, NI LabVIEW for CompactRIO Developer’s Guide
Chapter 4, Best Practices for Network Communication, Web Services only.

LabView 2014 Example: Web Services — Weather Monitor RT.lvproj

BR7: 7. FPGA a bedgyazott rendszerekben. Mi az FPGA alkalmazasanak jellemzgi? Hogyan kell FPGA
erGforrdst létrehozni és kezelni LabView rendszerben? Mi az a ,scan engine” és hogyan mikodik?
Rajzoljon fel egy egyszert(i allapot gépet, amelyet FPGA-n lehet futtatni.

Chapter 2, Choosing a CompactRIO Programming Mode

LabView 2014 Example:

- Edge Counter.lvproj (FPGA only, no RT and no Host Vis)

- DC and RMS Measurement.lvproj (FPGA only, no RT and no Host Vis)
- PWM Generation.lvproj (FPGA only, no RT and no Host Vis)

- Butterworth Filter.lvproj (LPF on FPGA, no RT VI, Ul on Host, FPGA access by URL!)

Altalanosan javasolt forrasok beagyazott rendszerekhez:

National Instruments, CompactRIO Developers Guide, ed. May 2009

National Instruments, NI LabVIEW for CompactRIO Developer’s Guide

NI-RIO 14.0.1 NI-RIO Device Driver August 2014 f1 —for RIO based examples and project templates

http://www.ni.com/download/ni-rio-14.0.1/4862/en/
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