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TANTARGY ADATLAP ES TANTARGYKOVETELMENYEK

Precizios mozgasiranyitas projekt

1. kod Szemeszter Kovetelmény  Kredit Nyelv Targyfélév
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2. A tantargyfelelés személy és tanszék:

Név: Beosztas: Tanszék, Int.:

Dr. Korondi Péter egy. tanar MOGI Tsz.

3. A tantargy eléaddja:

Név: | Beosztas: | Tanszék, Int.:

Dr. Korondi Péter | egy. tanar | MOGI Tsz.

4. A tantargy az alabbi témakorok ismeretére épit:
Rendszermodellezés, mechatronika eszkdzkészlete, iranyitaselmélet,

5. Kotelezé/ajanlott elotanulmanyi rend:
Iranyitaselmélet

6. A tantargy célkitiizése:

A finompoziciondlé rendszerek 4altaldnos struktirdjanak bemutatasa, a dinamikai és
pontossagi igények Osszhangjanak megteremtése, optimalizalas. A kiilonlegesen nagy
felbontasti  szabalyozott szakasz jellegzetes elemeinek dinamikus tulajdonsagai:
Elektrodinamikus, piezoelektromos szervo-pneumatikus aktuatorok, kiilonleges vezetékek és
mozgas atalakitok megismertetése.

7. A tantargy részletes tematikaja:

Eldaddsok:

. A kiilonleges aktuatorok osszefoglald bemutatasa.

. Piezoelektromos aktuator modellje €s dinamikéja.

. Aktuatorok a szervo-pneumatikaban.

. Elektrodinamikus linearis aktuator.

. Precizios és miniatiirizalt DC és 1éptetd motorok.

. Precizids hajtomi dinamikai modellezése. Kotyogas figyelembe vétele.
. Kiilonleges, rugalmas vezeték konstrukciok dinamikaja.

. Precizios szenzorok.

. A helyzet-és sebességszabalyozas hagyomanyos €s modern modszereinek sszehasonlitasa.
10. Szabalyozo kivalasztasa precizios finompozicionald példdjan.

11. Stabilitas tervezése, optimalizalas.

12. Finompozicional6 szakaszok nemlinearis modelljei.

13. Adaptiv szabalyozas allapottér modell felhasznélasaval.

14. Cstisz6 mddu szabalyozas szervo-pneumatikus pozicionaldban.

15. Ipari alkalmazasok.

Gyakorlatok:
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Gyakorlatok kétkoordinatds, rugalmas vezetékli mikro-pozicionalén, golydsorsos és
vonoelemes finompoziciondlokon, szabalyozok tervezése és behangolasa.

8. A tantargy oktatasanak médja: (el6adas, laboratorium)

9. Kovetelmények

a.

A szorgalmi iddszakban: A 7. (8.) és a 14. héten fakultativ zh-k megirasara van
lehetdség a gyakorlaton. Amennyiben mindkét zh eredménye legalabb elégséges szintii,
a zh-k atlageredményét irasbeli vizsga eredményként ismerjiik el. Mindkét zh potolhato
¢s/vagy javithato a 15. héten, de legkésObben a vizsgaiddszak elsé hetében, amennyiben
a szorgalmi id6szakon kiviili potlasrol TVSZ masként nem rendelkezik.

A hallgatok altal megvalasztott paronként 1 db hazi feladat kidolgozasa (német, vagy
angol nyelven 15 tobbletpontért). A feladatra max. 100 pont kaphato. A feladat egy
finompoziciondld6 rendszer szabalyozott szakaszanak modellezése, a szabalyozo
kivéalasztasa, stabilitds ¢és fazistartalék bedllitasa. Ezt kovetden szadmitogépes
szimulacids ellendrzés, Labwiev, Matlab Simulink, Tutsim, vagy egyéb program
segitségével. A hf eredményét az osztalyzatban 1/3 sulyozassal vessziik figyelembe.

A vizsgaiddszakban: A vizsga 90 perces irasbelibdl, és ezt kdvetden szobeli részbdl all.
Az irasbeli az elméleti anyag gyakorlati alkalmazdsdban mutatott jartassagrol, mig a
szobeli a mélyebb Osszefliggések megértésérdl tesz bizonysagot. A végleges jegy a
szobeli vizsga soran, az irasbeli eredményének figyelembe vételével alakul ki ugy, hogy
a vizsga eredménye 2/3-os sullyal szerepel.

10. Konzultacios lehetéségek
Gyakorlatok soran, a zh-k és a vizsgak el6tt.

11. Jegyzet, tankonyv, felhasznalhato irodalom:

Kuo: Onmiikodd szabalyozé rendszerek. Miiszaki K. 1979.
Isermann: Mechatronische Systeme. Springer, 2002.
Heimann-Gerth-Popp: Mechatronik, Fachbuchverlag, Leipzig 2001
Gerlach-Détzel: Grundlagen der Mikrosystemtechnik, Hanser, 1997

12. A tantargy elvégzéséhez sziitkséges tanulmanyi munka:
Az el6adasok és a tantermi gyakorlatok anyaganak feldolgozasa, a mérési gyakorlatokra

felksziilés.

13. A tantargy tematikajat kidolgozta:

Név:

Beosztas: Tanszék, Int.:

Dr. Huba Antal egy. docens MOM




