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Mechatronikai Képzési és Kutatasi Intézet

MECHATRONIKA

Mechatronikai mérnék alapszak, levelezd képzés zarovizsga kérdései

A FELKESZULES TEMAKOREI

A szamozott vizsgakérdések a rendezett felkészulés érdekében vastag betiikkel jelzett
témakorok szerint vannak csoportositva. A cél az, hogy a tanulas soran az Osszefliggések
vilagossa valjanak. A témakorok atfogjak a Mechatronika alapjai, valamint a Mechatronika
I. és II. c. targyak levelezd tananyagit.

Mechatronikai alapfogalmak.

1. Definici6. A mechatronikai rendszerek altalanos felépitése. Egy tetszlleges, jellemzé
megvaldsitasi példa (pl.: CD-fej helyzetszabalyozasa) részletes bemutatasa. A mechatronika
segédtudomanyali, és kiilénleges kapcsolata az iranyitastechnikaval.

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 modellezhetSk a
harom modellel, és mi a kapcsolat ezek kézott?

Iranyitastechnikai eszkoztar.

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

6. Mutassa be a Bode és a Hurwitz stabilitas-vizsgalati modszereket! Mi a kiilonbség az un.
abszolut és relativ stabilitas-vizsgalati modszerek és alkalmazhatosaguk k6zott?

Jelek.

7. Osztalyozza a jeleket! Mi a spektrum?



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

A mechatronikai részrendszerek modellezésének elemkészlete.
9. Mutassa be a rendszertechnikai valtozok szarmaztatasat Ot fizikai-technikai rendszerben!

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

11. Rendszerezze passziv elemeket, és mutassa meg fizikai egyenleteik analégiait!

12. Mutassa be, hogyan szarmaztathaté az impedancia fogalma? Ismertesse a passziv elemek
impedanciait!

13. Struktara-elemzés grafokkal és impedancia hal6zattal a technikai rendszereknél. Mutassa be a
modszereket legfeljebb masodrendd rendszer példajan. Vizsgalat id6- és frekvenciatartomanyban.

A matematikai modellek felirasanak modszerei.

14. Tetszblegesen valasztott, max. masodrendi mechatronikai épitéelem példajan mutassa be az
altalaban hasznalt matematikai modellek felirasainak moédjai kozil egy kivalasztott format:
Differencialegyenlet, atviteli fuggvény.

15. Mik a jelfolyam graf és a struktura graf kozotti killonbségek? Mi a jelfolyam graf feladata, mire
alkalmazzak?

16. Rajzoljon jelfolyamgrafot legalabb masodrendd rendszer atviteli figgvényébdl.
Aktuator — szenzor modell

17. Vezesse le a DC szervomotor tetszélegesen valasztott matematikai modelljét
(differencialegyenlet, vagy atviteli figgvény).

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (I).

18. Idedlis és valés hajtémi matematikai (dinamikai) modellje. Redukcié bemutatdsa. A
frekvenciamenet bemutatasa a Bode-diagram segitségével (PT2-tag).

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (II).

19. Golydsorsés mozgas-atalakité matematikai (dinamikai) modellje. Az ered6 rugdémerevség
meghatarozasa. A frekvenciamenet bemutatasa a Bodediagram segitségével (PT2-tag).

Mozgas-atalakitok modellezése és dinamikai tulajdonsagaik (III).

20. Vonodelemes mozgas-atalakité matematikai (dinamikai) modellje. A szijagak eredd
rugémerevségének meghatirozasa. A frekvenciamenet bemutatisa a Bode-diagram segitségével

(PT2-tag).



Transzlaciés mozgatas dinamikai modellje.

21. Precizids szerszamgép asztalanak mozgas-modellje (golydsorsés mozgasatalakitd, mint
szakasz). A dinamikai modell megalkotiasa. A szakaszt alkotd tagok atviteli fiiggvényeinek
bemutatasa, amennyiben a hajtémd visszahatasmentes. A motor a hajtomivel egy egységet,
els6rendt rendszert képez. A szakasz frekvencia menetének elemzése a Bode-diagram
segitségével.

Szabalyozok feladatai és dinamikai tulajdonsagaik.

22. A PID szabélyoz6 formai, frekvencia menetiik kézotti kiilonbség, alkalmazasuk. Az integralé
jelleggel bir6é PID id6beli viselkedése.

Szabalyozokor tervezése.
23. A fazistartalék fogalma és beallitasa a poziciészabalyozas esetében, altalanos esetre.

24. Preciziés szerszamgép asztalanak helyzetszabalyozasa, a stabilitas beallitisanak menete Bode

modszerével.
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