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Záróvizsga tételsor

A vizsgázó egy-egy tételt húz az általános és a szakirányú ismeretekből.

Általános ismeretek 
1) Szenzorok jellemzői: méréstartomány, felbontás, érzékenység, szabványos jelkimenetek. Egyenes vonalú elmozdulás és gyorsulás mérése. Lehetséges működési elvek ismertetése. Szeizmikus tömeggel működő gyorsulásadó átviteli függvényének levezetése.

2) Erő és nyomaték mérése. Lehetséges közvetlen és közvetett mérési elvek ismertetése. Nyúlásmérő bélyeges mérés részletes ismertetése, Gauge-faktor levezetése.

3) Aktuátorok általános felépítése. Villamos aktuátorok. DC, valamint aszinkron motor jellemző karakterisztikái, üzemmódok, fordulatszám-szabályozás. 

4) Különleges aktuátorok. Piezo, emlékező fém, EAP, elektro-rheológ folyadék, stb. 

5) Műveleti erősítő és alapkapcsolásai: invertáló és neminvertáló erősítő, Schmitt-trigger, integrátor, műszererősítő.

6) Modern teljesítménykapcsoló elemek (IGBT, MOSFET, GTO). Szinuszosan változó váltakozófeszültség előállítása (inverterek).

7) Szabályozás és vezérlés összehasonlítása. Szabályozási kör eredő átviteli és zavarátviteli függvényének levezetése. Szabályozás stabilitásának megítélése: fázistartalék, Hurwitz - kritérium. PID szabályozó tervezésének alapjai Bode diagramokkal és gyökhelygörbével. Pólus kiejtés és áthelyezés. 

8) Rendszeregyenlet felírási módszereinek bemutatása egyszerű négypólusokon. 

9) Tömegek, technológiai erők és csillapító hatások redukálása a hajtó motor tengelyére. A redukálás fizikai alapja. Az eljárás bemutatása motor-fogaskerék áttétel –orsó - asztal rendszerre. Hogyan változik a rendszer időállandója?

10)  A Laplace-transzformáció célja, tulajdonságai. Deriválás, integrálás műveleti szabályai az operátor tartományban. Egyszerű jelek (ugrásfüggvény, Dirac-delta) és függvények (exponenciális, szinusz) Laplace-transzformáltjainak levezetése. A végérték tétel. Átviteli függvény értelmezése.

11) A frekvencia - átviteli függvény származtatása az átviteli függvényből. Bode, Nyquist diagram. A szuperpozíció alkalmazásának bemutatása a válaszjel meghatározása során periodikus (pl. négyszögjel) bemenetre. A Fourier-sor.  
Szakirányú ismeretek 
1) Fokozatos fő- és mellékhajtóművek feladata, felépítésének törvényszerűségei.

2) Mechanikus fokozat nélküli hajtóművek jellemzése (közlőelem nélküli és közlőelemes hajtóművek).

3)  Esztergagépek fajtái, mozgásviszonyai. Az egyetemes eszterga funkcióvázlata.

4) Hasonlítsa össze az információáramlást univerzális, illetve számjegy vezérlésű szerszámgép esetén. Milyen információk megadása szükséges a CNC vezérlésű gépek programozása során?

5) Egyszerű példák lineáris- és körinterpolációra.

6) Hidrosztatikus rendszerek általános felépítése. Hogyan, milyen elven működnek a hidrosztatikus energia átalakítók? (szivattyúk, motorok)

7) Pneumatikus rendszerek általános felépítése, felhasználási területe, előnyei, hátrányai. Mire használjuk az útváltókat?

8) Egyszeres és kettős működésű hengerek közvetlen- és távműködtetése. Egyszeres és kettős működésű hengerek félautomata üzemmódja.

9) Ipari robotok kinematikai alapstruktúrái, munkatér típusai! Mit ért veszélyzóna fogalma alatt? Hasonlítsa össze és jellemezze a különböző munkaterű robotokat!

10) Ipari robotok hajtás rendszerei! Programozási módszerek.

11) A robot megfogók csoportosítása! Rajzoljon példákat olló típusú és satupofa típusú megfogó szerkezetekre! Hasonlítsa össze az olló, a satupofa és a hárompontos mechanikus megfogó szerkezeteket!
