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Mechatronikai alapfogalmak.

Definici6. A mechatronikai rendszerek altalanos felépitése. Egy jellemzé
megvalositasi példa bemutatasa. A mechatronika segédtudomanyai, és kapcsolata
az iranyitastechnikaval.

A mechatronika eszkoztara.

A dinamikai modellezés célja fizikai-technikai rendszerekben. Linearis/nemlinearis,
koncentralt/elosztott paraméteri modellezés feltételei. Miért van szikség a
szabalyozott szakasz matematikai modelljére? Milyen Iépésekkel jut el a matematikai
modell kuldnféle formaihoz: Differencialegyenlet, atviteli figgvény, allapottér modell?
Mit interpretalnak a kulonféle matematikai modellek, és mi a kapcsolat kozottik?

Iranyitastechnikai eszkoztar.

Szabalyozastechnikai alapfogalmak, kanonikus szabalyozékor felépitése, az atviteli
tagok és a jelek jeldlése, elnevezése. Az atviteli matrix elemei. A stabilitas-vizsgalati
modszerek szisztematikus 6sszehasonlitasa: Abszolut és relativ stabilitas-vizsgalati
mobdszerek és alkalmazhatdsaguk.

Jelek osztalyozasa és analizise.

A jelek osztalyozasa. Mi a spektrum? Mely figgvényeknek van Fourier sora, melyek
Fourier transzformalhatéak, és melyek Laplace transzformalhatéak? Milyen
Iépésekben jut el a trigonometrikus Fourier sortdl a Laplace transzformaciéig? A
legfontosabb determinisztikus jeltipusok spektruma.

A mechatronikai részrendszerek modellezésének elemkészlete.
Rendszertechnikai  valtozék o6t fizikai-technikai  rendszerben. A  valtozék
szarmaztatasa, idealis forrasok és energia-atalakitok. A passziv elemek, és fizikai
egyenletik. A passziv elemek impedancidja. Struktura-elemzés grafokkal és
impedancia halozattal. Vizsgalat id6-és frekvenciatartomanyban.

A matematikai modellek felirasanak moédszerei.

Mechatronikai épitéelem példajan, pl. DC-szervomotor (aktuator), mutassa be az alt.
hasznalt matematikai modellek felirasanak maddjait: Differencia egyenlet, differencia
egyenlet-rendszer, ATM, atviteli fiiggvény és jelfolyam &bra. Szamitasok matrix-
vektor miveletekkel és jelfolyam-graffal.



Léptetomotorok.
A léptetémotorok csoportositasa. A Iépésszog fogalma és meghatarozasa. A
dinamikai modell.

Hidraulikus és pneumatikus munkahenger.
Felépités, struktura graf, dinamikai modellek. Alkalmazasok.

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (l).
Idedlis és kotyogasos, valdés hajtdmi matematikai (dinamikai) modelljének
levezetése. A frekvenciamenet elemzése a Bode-diagram segitségével.

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (Il).
Golydsors6s mozgas-atalakitdé matematikai (dinamikai) modelljének levezetése. A
frekvenciamenet elemzése a Bode-diagram segitségével.

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (lll).
Vondelemes mozgas-atalakitd matematikai (dinamikai) modelljének levezetése. A
frekvenciamenet elemzése a Bode-diagram segitségével.

Transzlaciéos mozgatas dinamikai modellje.

Precizibs szerszamgép asztaldnak mozgas-modellje (golydsorsés mozgas-
atalakitas). A dinamikai modell megalkotasa. Az egyes tagok atviteli fliggvényeinek
meghatarozasa (visszahatassal és a nélkul). A frekvencia menet elemzése a Bode-
diagram segitségével. A mérérendszer(ek) céltudatos kivalasztasa.

Szabalyozok feladatai és dinamikai tulajdonsagaik.
Szabalyozok (P, Pl, PDT1, PIDT1) megvaldsitdsa miveleti erdsitbkkel. Valds
elektronikus analdg szabalyozok felépitése és egyenleteik levezetése.

Szabalyozokor tervezése.

Minbségi kovetelmények ismertetése. Az abszolut érték optimum kritérium. A
fazistartalék beallitasa a pozicidoszabalyozas esetében. Kisegité jellemzék
bevezetése, tobbhurkos szabalyozas kialakitasa a pozicioszabalyozas példajan.



