Zarovizsga témakorok

L. rész: Szobeli és irdasbeli vizsga harom témakorbol

1. témakor: Mechatronika tantargycsoport:
e  Meérés és modellezés,
e Mechanikai rendszerek dinamikaja

tantargy témakorei

Mérés és modellezés
1. A rendszervizsgalat &brazoldsi moddjai, matematikai egyenleteket képzése az
abrazolasok alapjan
2. Statikus  egyenletrendszerek, relativ  atviteli  tényezOk, egyenletrendszerek
meghatarozottsaga
Statikus huroktorvény és gyakorlati fliggvényei
Dinamikus allapotfiiggvények és osztalyozasa
Technologiai folyamatok modellezése 1.: raktarozas, tartalyok, keverés
Technologiai folyamatok modellezése I1.: h6kozlés, keverés, hdcsere

Rendszervizsgalat allapottérben
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Linearis diszkrét 1idejii folyamatok modellezése: mintavételezés, tartas, Z

transzformacio, inverz Z transzformacio

9. Linearis folytonos idejii folyamatok modellezése: allapotegyenlet, megoldads idd és
frekvencia tartomanyban

10. Linearis szabalyozas stabilitasa: stabilitds fogalma, folytonos és diszkrét rendszer

stabilitasanak feltételei

Ajanlott Irodalom:
e Szabo Imre: Rendszer és Iranyitastechnika, Miiegyetemi Konyvkiado, 1994
e Tuschéak Robert, Szabalyozastechnika, Milegyetemi Kiado, 2000



Mechanikai rendszerek dinamikaja

1.

Mechanikai rendszerek a mechatronikaban. Anyagi pont és pontrendszerek dinamikaja. A
virtualis munka elve. D’Alembert elv. Newton axiomak. Els6faju Lagrange egyenletek
felirasa és értelmezése. Masodfaju Lagrange egyenletek felirasa és értelmezése.

Merev testek dinamikdjanak alapOsszefliggései. Impulzus, perdiilet, tehetetlenségi
nyomaték tenzor. Kanonikus transzformaciok értelmezése. A  Hamilton-féle
hatasfiiggvény illetve varidcios elv. Holonom reonom ¢és szkleronom mechanikai
rendszerek. Anholonom reonom és szkleronom mechanikai rendszerek.

sres

Robotmanipulatorok  kinematikaja ¢s dinamikdja. Robotok pozicidjanak  és
munka- és csuklotér fogalma, robotok munkaterei. Direkt és inverz kinematikai feladat. A
Newton-Euler és az Euler-Lagrange féle mozgasegyenletek dsszehasonlitasa.
Egyszabadsagfoku csillapitatlan és csillapitott rezgérendszerek differencidlegyenletei és a
Lagrange féle felirasi mod. Egyszabadsagfokli gerjesztett csillapitatlan és csillapitott
rezgdrendszerek differencialegyenletei és a Lagrange féle felirasi mod. Lehr-csillapitas.
Logaritmikus dekrementum. Rezonanciajelenségek. Sajatkorfrekvencidk.
Tobbszabadsagfoku csillapitatlan €s csillapitott rezgérendszerek differencidlegyenletei és
a Lagrange féle felirdsi mod. Newton-Euler és Lagrange féle leirdsi modok.
Tobbszabadsagfoki  gerjesztett  csillapitatlan  és  csillapitott  rezgdrendszerek
differencialegyenletei és a Lagrange féle felirasi mod.

Rayleigh-elv és hanyados. Stodola iteracio és alkalmazasa a mechanikai rendszerekben.
Differenciadlegyenletek  szamitégépes megolddsa. Mechanikai  rendszerek  és

rezgérendszerek szamitdgéppel timogatott elemzése.

2. témakor: Elektrotechnika-Elektronika tantargycsoport:

e Digitalis szervohajtasok,
e Vilogatott fejezetek az elektrotechnikabol

tantargy témakorei

Digitalis szervohajtasok

1.

Villamos motorok osztalyozasa: Elektromagneses motorok, Elektromagneses motorok
tipusai, Elektromagneses motorok nyomatéka, Egyfazisi motorok hengeres nyomatéka,

Tobbfazist motorok hengeres nyomatéka-



Villamos motorok osztidlyozasa: Reluktancia nyomaték, Hiszterézis nyomaték,
Elektronikus taplalas hatdsa a nyomatékra, Mezdorientalt megkozelitési mod.
Villamos hajtdsok osztalyozasa Egyszerli hajtdsok, Négynegyedes szervohajtasok,

Nyomatékérzékelés és —mérés.

Valogatott fejezetek az elektrotechnikabol

1.

2
3
4.
5

10.

11.

12.

13.

Elektromos és magneses erétér, magneses korok

Haélozatanalizis, helyettesitd generatorok, atviteli fliggvény

Lineéris és nem linedris rendszerek. Linearizalds matematikai modszere.
Sztir6aramkorok: alul-, feliil- és sav ateresztd sziir6k. Analog €s digitalis megvalositasuk.
Tranziens jelenségek az analog elektronikdaban. Kapcsold elemek altal okozott tranziens
jelenséges matematikai leirdsa (modellezése).

Félvezetok: felépités, miikkodési elv. Didda, Tranzisztor, MOSFETek.

Analdg elektronika, erésitok. Miiveleti er6sitos alapkapcsolasok: erdsitok, sziirok.
Tavmérés, tavérzékelés, buszrendszerek gyakorlati megvaldsitasa: az informacio atvivo
fizikai formaja, haldzatok, zavarok, kabelezések modellezése a frekvencia tartomanyban.
Mintavételezés, jelfeldolgozas: Analdg és Digitdlis, illetve Digitalis és Analdg atalakités.
blokk diagramm, egyenletek, savszélesség kérdése, mintavételezési frekvencia.
Mintavételezett jel spektruma.

Digitalis aramkorok: alaparamkorok, tarolok, dsszeadd, MUX, DEMUX, szamlalo, 4
bites komparator.

3 fazisu rendszerek: matematikai leirds, forgd vektorok komplex és valds egyenlete,
pillanat értékek szamitasa.

Villamosgépek helyettesité kapcsoldsa: soros és parhuzamos gerjesztésti DC motorok,
AC motorok.

Tranzisztor kapcsoldiizemben, egy €s két negyedes hajtas kapcsolo tizemben, modulacio

elve, PWM megvaldsitasa H hidon, kiilsé gerjesztésti DC motorral.

3. tétmakor: Epﬁletmechatronikai szakirany tantargycsoport:

o FEpiiletfeliigyelet és biztonsagtechnika,
o Epiiletmechatronikai rendszerek tervezése

tantargy témakorei



Epiiletfeliigyelet és biztonsagtechnika

1. Automatikus azonositasi rendszerek a 1étesitményekben és azok hatdran. Miikodési elvek,
azonositas folyamata, elényok és hatranyok.

2. Optikai elven miikdodo érzékelok az épiiletautomatikdban: nyilaszarok védelme, belsd és
kiilso terek feliigyelete, ara és személy azonositas.

3. Vagyonvédelmi rendszerek: érzékeldk, aktudtorok és vezérld kozpontok. Felépités,
miikodési elv, rendszer kialakitas blokk diagramja.

4. Digitalis buszrendszerek az épiiletautomatikaban: ipari és terepi halozatok, vezeték és
vezeték nélkiili haldzatok: topoldgia, savszélesség kérdése, csomopontok azonositasa,
utvalaszto és atjaro szerepe.

5. OSI-ISO rétegmodell megvalosulasa a terepi digitalis buszrendszerekben: Modbus RTU,
TCP, Profibus, Profinet, CAN, EtherCAT

6. Epiiletgépészetben alkalmazott érzékelok és tavadok: felépités, miikodési elv és
kommunikécio. Analog és digitalis tdvadd haldzatok felépités, mitkddési elviik, mérési és
kommunikécios hibak lehetséges okai.

7. Homennyiség mérés elve és gyakorlati megvaldsitisa: matematikai és fizikai hattér,
érzékelok felépitése, szamitas egyenlete, mérési hibak lehetséges okai. Beépitési megoldasok.
8. Epiiletfeliigyeleti szabalyozasok: folyamatos és diszkrét szabalyozok. Felépités és
kommunikéci6. Matematikai egyenlet id6 tartomadnyban, szabalyozok analdg és digitalis
elektronikai megvaldsitésa.

9. Tlizvédelmi érzékeldk, haldzatok és kdzponti egységek. Felépités, mitkddési elv, topologia.
10. Epiiletautomatikaban alkalmazott szelepek, szelepmozgatok, hécserélok: felépités és

kommunikacio.

Ajanlott irodalom:

Husi Géza et al., Epiiletfeliigyelet és Biztonsagtechnika, Terc Kft. 2013,
Digitalis Tankonyvtar:
http://www.tankonyvtar.hu/hu/tartalom/tamop412A/2009-

0018 epuletfelugyelet es biztonsagtechnika/adatok.html

Epiiletmechatronikai rendszerek tervezése
1. A matematikai modellek formai és alkalmazasuk: A modellalkotds folyamata és 1épései,
Technikai rendszerjellemzdk leirasa a matematikai modellekben, Elsérendii linearis

rendszerek jellemzdi, Rezgd rendszerek jellemzoi.


http://www.tankonyvtar.hu/hu/tartalom/tamop412A/2009-0018_epuletfelugyelet_es_biztonsagtechnika/adatok.html
http://www.tankonyvtar.hu/hu/tartalom/tamop412A/2009-0018_epuletfelugyelet_es_biztonsagtechnika/adatok.html
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A mechatronikai modellezés mddszerei: Energia modszer, Hal6zati modszerek alapjai, A
halozati és impedancia mddszer energetikai hattere

A halozati tervezési és modellezési modszerek: Az allapot valtozok definidldsa, linearis
modell-elemkészlet: energiatarolo elemek, idealis forrasok, energia atalakitok. A halozati
¢s impedancia modszer alkalmazéasanak szabalyai.

Szenzorok ¢€s aktuatorok dinamikai modelljei és tervezésiik, Elmozdulés, sebesség és
gyorsulas  érzékel6k, Pneumatikus ¢és hidraulikus munkahenger, Hidraulikus
munkahenger modellje, Egyenaram szervomotor és tachogenerator modelljei.

Hajtomli dinamikai modelljei, a mechanikai iddallandé kérdése: Hajtomli modell
csomoponti modszerrel, idedlis hajtomil, ,,redukcid”, Hajtdémii modell meghatarozasa
impedancia moddszerrel, Hajtomii nemlinedris modellje, DC motor hajtémivel
egybeépitett modell, bond graf és blokk diagram.

Modszeres tervezés a mechatronikaban: A rendszertervezés természete és metodologidja,
A rendszertervezés fogalma és tipusai, A tervezés szerkezete és fazisai, Modell-bazist
rendszertervezés, Rendszertervezési modszerek, A modell-bazisti tervezés formalis

meghatarozasa, Egyszerii rendszerek tervezése, Osszetett rendszerek modellezése.

rész: A Diplomaterv megvédése, (prezentdicio a Diplomatervrél, majd elméleti és

gyakorlati kérdésekre, észrevételekre adott vilasz)

Amennyiben a Diplomaterv tanszéki laborban késziilt a bizottsag az elndk dontése alapjan, a

helyszinen is megtekintheti a munka eredményét. Erre a jeldltnek el6z0 napokban fel kell

késziilnie, az eszkozoket a bemutatora alkalmassa kell tennie. Ha a Diplomaterv targya

mozgathatd, behozhato a tanszékre (pl. mobil robot, elektromos autd stb.) akkor a védésen

szintén sor keriilhet a bemutatdsara. Amennyiben a produktumot nem lehet bemutatni (mert

nincs, nem hozhatd be a tanszékre) akkor a prezentaciot kell olyan filmekkel, fényképekkel

ellatni, amelyrdl egyértelmiien bizonyithat6, hogy az elvégzett munka sajat. A prezentacio

fObb részei:

1.
2.
3.

A dolgozat cime, a szerzé neve. (1. dia)
A prezentécid tartalma (1 dia)

Problémafelvetés, a megoldandé feladat. (max. 2 dia)



4. A megoldas elvi megkozelitése, fizikai, mechanikai, elektrotechnikai, mechatronikai
alapvetések, levezetések, a megoldds soran felhasznalt elvek ismeretek tényszer(i
Osszefoglalasa (max. 3 dia)

A megoldas (a munka fobb 1épéseinek és azok eredményeinek) ismertetése (1-3 dia)

Az elért eredmények (1-2 dia)

Kovetkeztetések, megoldasi javaslatok, tovabbfejlesztés lehetoségek (1-2 dia)
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Koszonet (gyarnak, konzulensnek stb. (1 dia))

A prezentacid 3-7. részében abrakat, Osszefiiggéseket, egyenleteket kell alkalmazni a munka
bemutatasara, keriilni kell a csak szoveges leirast. Az 6. részhez alkalmazhaté mozgo6film is,

ha ennek van értelme.

Az ismertetés utdn a vizsgdztatok kérhetik, hogy a hallgaté reagdljon az irdsban megkapott
birdlatra és valaszoljon a biralo altal feltett kérdésekre, masrészt sajat elméleti és gyakorlati

kérdéseket is feltesznek a dolgozat témakorébol.

Elégtelen a zarovizsga ha

- ahallgato irasbeli zarovizsgaja elégtelen (nem ér el legalabb 40%-o0s eredményt);

- a hallgato tételhuzos felelete barmelyik tantargycsoportbol elégtelen (ebben az esetben
ismétlé vizsgan kell az adott tantargycsoport zardvizsgajat megismételni legkorabban a
kovetkezd vizsgaiddszakban);

- a Diplomaterv védése nem sikeriil (ebben az esetben a Diplomatervet a biralat szerint

javitani kell, a védést meg kell ismételni legkorabban a kovetkezd vizsgaiddszakban).



