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Mechatronikai Képzési és Kutatasi Intézet

MECHATRONIKA
Mechatronikai mérnék alapszak, nappali képzés zarovizsga kérdései
A FELKESZULES TEMAKOREI

A szamozott vizsgakérdések a rendezett felkésziilés érdekében vastag betlkkel jelzett témakorok
szerint vannak csoportositva. A cél az, hogy a tanulds soran az 6sszefiiggések vilagossa valjanak.
A témakorok atfogjak a zalaegerszegi kihelyezett képzés Mechatronika alapjai, valamint a
Mechatronika 1. és II. c. targyak tananyagait.

Mechatronikai alapfogalmak

1. Mechatronika definiciéja. A mechatronikai rendszerek altalanos felépitése. Egy tetszéleges,
jellemz6 megvalositasi példa részletes bemutatasa (pl.: CD fej fokusztavolsag szabalyozasa). A
mechatronika segédtudomanyai.

A mechatronika eszkoztara

2. A fizikai-technikai rendszerek dinamikai modellezésének oka, célja, eszkoztara. A
linedris/nemlinedtis, koncentrilt/elosztott paraméterti modellezés feltételei.

3. Miért van szitkség a szabalyozott szakasz matematikai modelljére, ha optimalis dinamikaval és
stabilan mik6dé szabalyozast tervez?

4. Alapvetéen harom matematikai modellformat hasznalunk a szabalyozastechnikaban
(differencialegyenlet, atviteli fiiggvény, allapottér modell). Milyen folyamatok modellezhet6k a
harom modellel, mi a kapcsolat a modellek koz6tt és melyik modellt melyik szabalyozashoz
alkalmazzak?

Iranyitastechnikai eszkoztar

5. Szabalyozastechnikai alapfogalmak, kanonikus szabalyozokor felépitése, az atviteli tagok és a
jelek jelolése, elnevezése.

6. Vezesse le a kanonikus szabalyozasok atviteli matrixat!

7. Rendszerezve mutassa be a stabilitis-vizsgalati moddszereket! Abszolut és relativ
stabilitasvizsgalati modszerek és alkalmazhatosaguk.

8. A szakasz allapottér modelljébdl kiindulva vezesse le az allapotszabalyozas felépitését,
magyarazza az atviteli tagok szerepét!

9. Milyen Iépésekkel jut el az allapot-visszacsatolas legegyszeribb forméjaban a stabilitas
vizsgalatahoz alkalmas matematikai Osszefiggéshez?



Jelek

10. Osztalyozza a jeleket! Mi a spektrum? A szabalyozastechnikaban miért van sziikség a jelek és

rendszerek id6- és frekvenciatartomanybeli targyalasara?

11. Mely fiiggvényeknek van Fourier sora, melyek Fourier transzformalhat6ak, és melyek Laplace
transzformalhat6ak? Mutassa be a legfontosabb determinisztikus jeltipusok spektrumat.

12. Vazlatosan ismertesse, hogy milyen 1épésekben jut el a trigonometrikus Fourier sortél a
Laplace transzformacioig? A mechatronikai részrendszerek modellezésének elemkészlete.

13. Mutassa be a rendszertechnikai valtozdok szarmaztatasat ot fizikai-technikai rendszerben!

14. Ismertesse az idealis forrasok és energia-atalakitok tulajdonsagait és mutasson muszaki

példakat.
15. Rendszerezze a passziv elemeket, és mutassa meg fizikai egyenleteik analogiait!

16. Mutassa be, hogyan szarmaztathaté az impedancia fogalma? Hogyan fligg Ossze az
impedancia a harmonikus jelekkel? Ismertesse a passziv elemek impedanciait!

17. Hogyan lehet struktura-elemzés grafokkal és impedancia halézattal elemezni a technikai
rendszereket? Vizsgalat id6- ¢és frekvenciatartomanyban. A matematikai modellek felirdsanak

modszerei.

18. Tetszblegesen valasztott, max. masodrendd mechatronikai épitéelem példajan mutassa be az
altalaban hasznalt matematikai modellek felirdsanak modjai kozil egy kivalasztott format:
differencialegyenlet, ATM, atviteli figgvény.

19. Mik a jelfolyam graf és a struktara graf kozotti kulénbségek? Mi a jelfolyam graf feladata? A
szimulacios forrasnyelv és a jelfolyam graf kozotti kapcesolat.

20. ATM felirdsa atviteli figevénybdl jelfolyam graf segitségével, két esetben: m=0, n>0 és
m<n>0.

DC szervomotor — tachogenerator (Aktuator I. — szenzor)

21. Vezesse le a DC szervomotor tetszélegesen valasztott matematikai modelljét
(differencialegyenlet, ATM, vagy atviteli fiiggvény). Hogyan médosul a modell, ha a motor
hajtomuvel van egybeépitve?

Meriil6 tekercses linearis motor (Aktuator I1.)

22. Az aktuator szerkezeti felépitése, az atalakito egyenletei. Az atvételi fuggvény, vagy az ATM
felirasa tetszblegesen valasztott modszerrel.

Hidraulikus és pneumatikus munkahenger (Aktuator II1.)

23. Felépités, struktura graf, atalakité egyenletek, dinamikai modellek. Alkalmazasok.



Piezoelektromos atalakité (Aktuator IV. — szenzor)

24. A piezoelektromossag fizikai elvének ismertetése. Az atalakitd alkalmazasa szenzorban és
aktuatorban.

25. A piezoelektromos gyorsulasérzékelé grafja, az atalakité egyenletei. A matematikai modell
tetsz6legesen valasztott valtozatanak levezetése.

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (I.)

26. Idealis és valds hajtoémt, valamint a kotyogas, matematikai (dinamikai) modelljének levezetése.
Az elemek szamanak redukcidja. A frekvenciamenet elemzése a Bode-diagram segitségével.

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (I1.)

27. Golybsorsés mozgas-atalakité matematikai (dinamikai modelljének levezetése. Az ered6
rugémerevség meghatarozasa. A frekvenciamenet elemzése a Bode-diagram segitségével.

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (I1I.)

28. Vonoelemes mozgas-atalakité matematikai (dinamikai) modelljének levezetése. A szijagak
ered6 rugémerevségének meghatarozasa. A frekvenciamenet elemzése a Bode-diagram
segitségével.

Transzlaciés mozgatas dinamikai modellje

29. Preciziés szerszamgép asztalanak mozgas-modellje (golydsorsés mozgas-atalakitas). A
dinamikai modell megalkotasa. Az egyes tagok atviteli fuggvényeinek bemutatdsa, amennyiben a
hajtomu visszahatds-mentes. A frekvencia menet elemzése a Bode-diagram segitségével. A
mérérendszer(ek) céltudatos kivalasztasa.

Szabalyozok feladatai és dinamikai tulajdonsagaik

30. Szabalyozok (P, PI, PDT1, PIDT1) megvalositasa miveleti erésitékkel. Elméleti kapcsolasok
¢és a miuszakilag megvalésithaté aramkorok kozotti kilonbség magyarazata. Valos elektronikus
anal6g szabalyozok felépitése és egyenleteik levezetése.

Kanonikus szabalyozokoér tervezése

31. Minéségi kovetelmények ismertetése (id6 és frekvenciatartomany). Az abszolut érték
optimum kritérium. Bode és Nyquist stabilitasi kritériumai és a fazistartalék beallitisa a
pozicibszabalyozas esetében.

32. Zavarkompenzaci6 és jelkGvetés (egységugras) a tipusszam fiiggésében.

33. Milyen PID szabalyozét alkalmaz pozicid (sz0g) szabalyozashoz, és milyet sebesség
(fordulatszam) szabalyozashoz?

Allapotszabalyozas alapjai



34. Az allapotszabalyozas modelljei: visszavezetéssel atviteli fuggvénybdl, és

allapotjelz6k bevezetésével.

35. Az iranyithatosag és a megfigyelhetSség feltételei allapotszabalyozasnal.

36. Az el6sziré szerepe az allapotszabalyozasban, és tervezésének 1épései.

DC motor allapotszabalyozasa

37. Mutassa be a DC motor allapotszabalyozasanak tombvazlatat és az egyenleteit!
38. Mutassa be az allapotszabalyozott DC motor stabilitasanak feltételeit!

39. Tervezze meg a DC motor allapotszabalyozasahoz az el6szir6t!
Szamitégéppel iranyitott rendszerek felépitése és eszkozei

40. A szamitoégéppel iranyitott rendszerek felépitése, alapfogalmai és eszkoztara.

mérhetd

41. A legfontosabb A/D atalakitok mikodése: szukcessziv approximacié, dual-slope atalakito,

szimultan atalakit6. Melyik atlagol, és melyik ad a pillanatnyi értékrél informaciot?

42. FPolytonos jelek mintavételezése. A mintavételezés célja. Mi a latszélagos frekvencia

megjelenésének oka?

43. A mintavételezési id6 megvalasztasa. Folytonos analdg jel kozelitése mintavételezéssel és

nulladrendd tartétag alkalmazasaval.

A mintavételes rendszerek jelei és a rendszerjellemzd fiiggvények vizsgalata 1.

44. A z-transzformacié, mint az idében diszkrét jelek és rendszerek vizsgalatahoz sziikséges

eszkoz bemutatasa.

45. Diszkrét idejd rendszerek (DDC szabalyozas) blokk-diagramja. Az egyes tagok szerepe.

A mintavételes rendszerek jelei és a rendszerjellemzdé fiiggvények vizsgalata II.

46. Diszkrét idejd modellezés és analizis. Eltolasi operatoros szamitas és a z-transzformacio.

47. Diszkrét ideji modellezés. Impulzus atviteli figgvény fogalma és meghatarozasa a folytonos

atviteli fuggvény alapjan.

Komplex diszkrét idejii rendszerek vizsgalata

48. Diszkrét ideji rendszerek stabilitasanak definicidja, a mintavételi id6 szerepe.
49. Mintavételes atviteli tagok és szabalyozok algoritmusai (P, I, D és PID).

Zalaegerszeg, 2016. november 30.



