Mechatronikai rendszerek (ZV1)

1. Mutassa be a jarm{test haladd és forgd mozgasait, a palyagorbe, a
kerékfelfliggesztés, a kormanyzas és a gumiabroncsok f6bb mozgastani
jellemz@it, valamint az alkalmazott koordinata rendszereket!

2. Ismertesse a dinamikus keréksugar, a tisztan gordulés és a hossziranyu
csuszas fogalmat, valamint a gumiabroncs csuszasi allapotait! Adjon kozelitd
Osszefliggést a dinamikus sugar szamitasara a terheletlen és terhelt
keréksugar ismeretében!

3. Mutassa be a gumiabroncsra hato f6bb eréket és forgatonyomatékokat,
valamint a Pacejka-féle Magic Formula gumiabroncs modellt!

4. Mi a gordulési ellendllas és mi okozza? Hogyan befolyasolja a gordulési
ellendllast a kuszasi sz0g, az abroncsdblésszdg, a hossziranyu csuszas?
Ismertesse a jarmd{dinamikaban hasznalatos el6jelrendszereket!

5. Ismertesse az egykerékmodellt! Mutassa be a modellen keresztil a
blokkolasgatlé nélkili és a blokkolasgatloval torténd vészfékezés folyamatat!

6. Mutassa be a Riekert—Schunk egynyomvonalu jarmimodellt, a modell
alapjat képez6 fizikai 6sszefliggéséket, a modell linearizacidjat, valamint a
modell valtozoéit és paramétereit!

7. Mutassa be a sajatkormanyzasi gradienst, az alul- és tulkormanyozottsag
fogalmat, valamint kapcsolatukat az egynyomvonalu jarmimodellel! Milyen
mért jellemz6k és milyen elv alapjan mikodnek a menetstabilizatorok?

8. Az rekurziv paraméterbecslés/identifikalas modszerei és alkalmazasai.

9. Az allapotbecslés mddszerei és alkalmazasai



10. A pole placement és az LQR szabalyozas elmélete és alkalmazasai.

11. A kockdazat azonositasanak és kvalitativ elemzésének mddszerei (PHA,
FMEA).

12. Megbizhatésag, redundans rendszerek (kapcsolddé Markov-modellek).

13. Hibadiagnosztikai algoritmusok.

14. A kommutacioé alapelve a teljesitményelektronikaban.

15. A bipolaris teljesitménytranzisztor mint vezérelt félvezet6 kapcsoléelem
(jelleggorbék, a kommutdcio idébeli lefolyasa, biztonsagos mikodési
tartomany).

16. A feszlltségcsokkentd egyenaramu szaggatd mikodési elve.

17. A fesziiltségnovel6 egyenaramu szaggatd miikodési elve.

18. Belsd sajatkommutacio a valtoiranyitdokban. Az impulzusszélesség-
modulacio elve.



Jarmiielektronika (ZV2)

1. Mit neveziink beagyazott rendszernek? Mi a kiilonbség a beagyazott
rendszerek esetében alkalmazott altalanos célu és a valdsidejl operacids
rendszerek kozott? Ismertesse a kemény (hard real-time system, HRT) és
puha (soft real-time system, SRT) valds idejli rendszerek legfontosabb
tulajdonsagait!

2. Mutassa be a bedgyazott rendszerek esetében alkalmazott kozponti
vezérlGegységek f6bb tipusait! Mi a kiilonbség a Neumann és a Harvard
architekturak kozott, mik az elényei és a hatranyai az eltéré
architekturaknak?

3. Hogyan m(ikddnek a feladat és folyamat Gitemezési algoritmusok? Mutassa
be a megszakitasos és nem megszakitasos litemez6ket, valamint a prioritasos
és nem prioritasos Utemezési algoritmusokat!

4. Mutassa be, hogyan m(ikodik a memoria- és a hattértarkezelés a
beagyazott rendszerek esetén! Milyen memoria tipusokat ismer?

5. Milyen a biztonsag kritikus rendszerek esetében alkalmazott fejlesztési és
tesztelési modelleket ismer? Mi a szerepe MISRA-C szabvanynak a fejlesztés
soran?

6. Rajzolja fel egy mester és harom szolga SPI kommunikacids interfészen
keresztili 6sszekottetését, ahol minden szolgat kiilon-kilon szeretnénk
megcimezni! Az egyes egységeken jeldlje a vezetékek elnevezését az adott
egység szempontjabol és mutassa be a kommunikacié folyamatat!

7. Ismertesse az arbitracio folyamatat 12C busznal! Rajzolja fel a két mester
jelolt altal kiadott és a buszon megjelend logikai jelszinteket! Ismertesse az
Orajel egyeztetés folyamatat az I12C protokoll esetében!

8. Hogyan zajlik az arbitracié a Controller Area Network (CAN)
kommunikacids protokoll esetében? Mit neveziink bitbeszurasnak és mi a
szerepe a kommunikacidoban?



9. Rajzolja fel a Controller Area Network (CAN) protokoll hibaallapot grafjat és
jellemeze azt! Milyen mechanizmussal biztositja a CAN protokoll, hogy ha egy
Uzenet keretet az egyik csomdépont hibasnak észlelt, akkor azt mindenki
tekintse hibasnak?

10. Mutassa be a CANopen protokollt, ismertesse, hogy mely szinteket
valédsitja meg az ISO/OSI modell szerint!

11. Ismertesse a LIN protokollt és rajzolja fel a LIN tGzenetek felépitését!
Ismertesse az lizenet részeit!

12. Mi a diagnosztikai kommunikacio célja és milyen diagnosztikai
protokollokat ismer?

13. Hasonlitsa 0ssze a CAN és a FlexRay protokollokat, ismertesse a FlexRay
protokoll legfontosabb tulajdonsagait!

14. Mutassa be az ABS-HECU (Anti-lock Brake System — Hydraulic Electronic
Control Unit) mlkodési elvét!

15. Mutassa be az ESC/ESP-HECU (Electronic Stability Control/Electronic
Stability Program — Hydraulic Electronic Control Unit) m(ikodési elvét!



