Mechatronikai mérnök MSc

GYÁRTÁSI RENDSZEREK MECHATRONIKÁJA SPECIALIZÁCIÓ

Komplex záróvizsga tételsor

A jelölt egy tételt húz, ami általános és szakmai kérdésből áll.
1. 

a. Egyenes vonalú induktív elmozdulás érzékelők. Elvek, elrendezés, villamos kapcsolás, jelalakok, linearitás, tulajdonságok. (MISH 6.30.) Rezolverek. Elv, függvényábrák, számítások, tulajdonságok, alkalmazás. (Előadásanyag és MISH 6.132-133.) (O-R. 89-112 o)* 
* Jelölések értelmezése az Ajánlott irodalom c. pontban

b. A módszeres tervezés lépései, különös tekintettel a koncepcióképzés folyamatára. Milyen módszereket ismer a megoldási változatok keresésére? (CD 58-62.o)

2.

a. Magnetostrikciós elmozdulás érzékelés elve, a mágneses terek kapcsolata, a mérőáram-jel adottságai, a mérési tartomány, alkalmazások. (MISH 6.122-123.) (O-R. 113-121 o)

b. A mechatronikai szerkezetek mechanikus részeinek főbb konstrukciós szabályai.(CD 62-73.o)

3. 

a. Kapacitív elmozdulás érzékelők: különféle elrendezések, az elmozdulás függvényei. MEMS-kivitel és alkalmazások. (MISH 6.37-40.) (O-R. 72-88 o) (O-R. 286 o)

b. A mechatronikai szerkezetek modell-alapú tervezési folyamatának bemutatása egy steer-by-wire rendszer példáján. (órán nem szerepelt, de a CD 73-80.o. megtalálható)

4. 

a. Az a) geometriai- és a b) fizikai optikai elveket alkalmazó elmozdulás érzékelők mérési elve, tulajdonságai. a): inkrementális optikai érzékelők. (IR560.), b): diffrakciós elvű érzékelők. A hullámfrontok elhelyezkedése és figyelembe vétele magas érzékenységhez. A Moiré-sávok. (MISH 6.111-116.). (O-R. 361-365 o)

b. A mechatronikai szerkezetek fő ismérvei és tulajdonságai, összehasonlítva a hagyományos szerkezetekkel. (Mechatronika alapjai I elektronikus jegyzet)

5. 

a. Rezgésérzékelők összehasonlítása út-, sebesség-, gyorsulásérzékelésre. Elvi vázlat, erő-egyensúlyi alapegyenlet. Az útnagyítási- és a gyorsulás-átviteli függvények alakjai.(BME és BMF anyagai, + MISH 16.8, 17.2-5.) MEMS-kivitelű, 3 irányú gyorsulásérzékelők vázlata, az érzékelés elve, és beépített eszközei.  Alkalmazások. (http://www.sze.hu/~szenasy/ Accelerometer Sensors - MEMS Triaxial Digital Accelerometer.htm ). (O-R. 329-331 o)

b. Az összetett (villamos-mechanikus) szerkezet/folyamat/process dinamikai modelljének felírása a Lagrange-féle másodfajú egyenlettel, egy tetszőleges példán (pl. MEMS aktuátor). (CD 15-18.o., CD 20-23.o, CD 26-27.o)

6. 

a. Nyúlásmérő bélyeges erő- és nyomatékmérések. Lehajlás mérés befogott tartón teljes hídban vázlattal. Hőmérséklet kompenzálás. Forgó tengelyről nyomatékjel levétele. (MISH 23.4-.7, 24.2-.6., illetve MH 19.37-40) Nyúlásmérő bélyeges többirányú érzékelő erők és nyomatékok mérésére robotüzemben. (IR 571-573.)

(O-R. 159-172 o, 263 o, 271-274 o, 279 o)

b. Egy rugalmas hajtáslánc (motor-rugalmas áttétel-terhelés) dinamikai modelljének felírása Euler-Newton módszerrel. Mikor lehet a hajtáslánc elemeit a hajtó tengelyre redukálni és hogyan? (CD 18-20.o) (redukálás merev rendszerelemek esetén Mechatronika alapjai I elektronikus jegyzet)

7. 

a. Ultrahangos áramlási sebességmérés elve. A csőhosszak. Nagyobb csőátmérők mérése keresztezett mérőirányokkal. (MISH 28.75-82). Elektromágneses áramlásmérés, elv, elrendezés, mennyiség, tulajdonságok. (MISH 28.64-68.) Coriolis áramlásmérés elve, erők, mozgatási és mérési irányok és pontok, eszközök. Tulajdonságok. Alkalmazások. (MISH 28.118-121). (O-R. 354-358 o, 361-365 o)

b. Az álló és mozgó koordinátarendszerekben értelmezett sebességek és erők kapcsolatának jellemzése. A szállító sebesség fogalma. Az Euler erő és a centrifugális erő, valamint a Coriolis erő fogalma. (CD 12.o--, CD 24.o,+Mechanika Mérnököknek (dinamika) tankönyv)

8. 

a. Félvezetős nyomásérzékelő szenzorok kialakítása, egy vagy két mérendő szintre, mérés elve. (MISH 26.5, 26.8.) Nyomáskülönbség-mérésre visszavezetett áramlásmérések elve, mérőperemes is. Mi a jelentősége a Reynolds-szám ismeretének? (MISH 28.3-6.illetve MH 19.65.)  (O-R. 142-146 o)

b. Hogyan lehetséges robot manipulátorok esetében a kinematikai lánc utolsó mozgó eleméhez kötött koordinátarendszerben adott helyvektort átszámítani az álló koordinátarendszerbe? Vezesse le egy pl. x-tengely körüli forgatás mátrixát! (CD 80-86.o)

9. 

a. Hőáramlásmérés pyroelektromos elven. Elrendezés, időfüggvény ábrák, helyettesítő kapcsolás, alkalmazások. (MISH 32.115-116.) MEMS-kivitelű bimetálos hőfokmérés. (MISH 32.5-6.) (O-R. 352-354 o)

b. A robot manipulátorok esetében alkalmazott homogén transzformációs mátrix származtatása. A Denavit-Hartenberg módszer ismertetése.(CD 90-99.o)

10. 

a. Bontsa fel egy test pontjában ébredő háromtengelyű feszültségi állapotát, egy hidrosztatikus- és egy ettől eltérő deviátor tenzorra. Fejtse ki mikor indul meg a képlékeny alakváltozás! Ki volt az a magyar tudós- és milyen kísérlettel igazolta ennek helyességét és a gyakorlati jelentőségét! Ezen elméleti eredményre alapozva, sorolja fel milyen új képlékenyalakítási technológiai eljárásokat ismer! Röviden ismertesse a Hidroform eljárást.

b. A robot manipulátorok direkt és indirekt kinematikai feladatának ismertetése és a lehetséges megoldások bemutatása. (CD 99-105.o)

11. 

a. Piezokristályos aktuátorok elve. Kristályirányok, erőhatás mértéke és függése mérettől, iránytól, anyagjellemzőktől. Cellaszám növelés hatása. Mozgatási elvek és rendszerek különféle piezo-aktuátorokban. Tulajdonságok, alkalmazás. (MH 20.52-59.) (O-R. 142-147 o,172-177 o, 281 o)

b. A modellek különféle szempontok szerinti felosztása és azok jellemezése. A nemlineáris modellek munkaponti linearizálásának módszere. (Mechatronika alapjai I: munkaponti linearizálás, Taylor-sor; Mechatronika alapjai II: modellek felosztása) 

12. 

a. Rajzolja fel és ismertesse a finomkivágás elvét-, erőkomponenseit. Hasonlítsa össze a hagyományos kivágással és lyukasztással. Soroljon fel néhány tipikus alkatrészt, melyet ezzel a technológiával gyártanak.

b. A rendszeregyenlet felírásának módszerei egyszerű példákon keresztül bemutatva (csomóponti-, hurok-, energia-, Newton II, impedancia-osztó módszer).(Mechatronika alapjai II, Jelek és rendszerek)

13. 

a. Vázolja fel a gyors prototípusgyártó módszerek közül a szelektív lézeres szinterezés elvét, a berendezést, sorolja fel az alkalmazható anyagokat.

b. A Laplace-transzformáció módszerének, egyszerűbb szabályainak ismertetése, alkalmazásának előnyei és korlátai. (Mechatronika alapjai II; Jelek és rendszerek) 

14. 

a. Csoportosítsa a robot megfogókat különböző szempontok szerint!

    Rajzoljon példákat olló típusú és satupofa típusú megfogó szerkezetekre! Hasonlítsa össze az olló, a satupofa-  és a hárompontos mechanikus megfogó szerkezeteket!

b. A frekvenciafüggvény származtatása. A különféle ábrázolási módok ismertetése (Bode-, Nyquist diagramok). Mi a kapcsolatuk a rezonanciagörbével? (Mechatronika alapjai II, Jelek és rendszerek)

15.

a. Ismertesse és jellemezze a nagysebességű megmunkálást (HSC)!

b. A PID szabályozó tervezésének lépései MATLAB utasítások segítségével. Mi az egyes tagok hatása a szabályozás tulajdonságaira? (CD 27-58.o)

Ajánlott irodalom:

· Dr. Horváth Péter: A mechatronika alapjai (letölthető a http://jegyzet.sze.hu/ honlapról)

· Dr. Horváth Péter: Tananyag összefoglaló CD (jelölése: CD)

· Dr. Oláh Ferenc, Dr. Rózsa Gábor: Automatikai építőelemek. Universitas Győr Nonprofit Kft, Győr 2008. (kapható az Universitas Győr Nonprofit Kft könyvesboltjában) (jelölése: O-R)

· Dr. Puklus Zoltán: Teljesítményelektronika (letölthető a http://jegyzet.sze.hu/ honlapról vagy kapható az Universitas Győr Nonprofit Kft könyvesboltjában). (jelölése: PZ)

· The Mechatronics Handbook. Editor-in-Chief: Robert H. Bishop, CRC Press 2002 (jelölése: MH)

· Measurement, Instrumentation and Sensors Handbook. CRC Press, 2000. (jelölése: MISH)

· Introduction to Robotics, Addison-Weslay, 1991. (jelölése: IR)

· Automatizált villamos hajtások, egyetemi tankönyv, BME, 1998. (jelölése: VH)

