2010   Záróvizsga témakörök  MECHATRONIKA tárgyból:

1. a. PLC-s vezérlések dokumentálása:

erősáramú kapcsolási rajzok,

PLC ki- és bemenetek,
pneumatika, hidraulika.
b. Robotok fogalma, osztályozása:

osztályozás koordináta rendszerek szerint,
osztályozás felhasználás szerint,
osztályozás a vezérlési mód szerint.
2. a. Szabályozási feladatok PLC-vel:

PID szabályozás elve,
OMRON PID és PIDAT utasítás alkalmazása.
b. Koordináta rendszerek:

világkoordináta rendszer,
báziskoordináta rendszer,
felhasználói koordináta rendszer,
tárgykoordináta rendszer.
3. a. Pneumatikus és villamos arányos technika:

pneumatikus arányos hajtás,

hidraulikus szervohajtás.
b. Pontvezérlésű (PTP) robotok jellemzése:

pontvezérlés fogalma,
csuklókaros PTP szöghelyzeteinek értelmezése rajz segítségével,
szöghelyzetek változásainak időbeli függvényei, jellemzői, 
robotok általános irányítási algoritmusa.
4. a. Homogén geometriai transzformáció:

merev test homogén geometriai transzformációja,

Denavit-Hartenberg direkt geometriai transzformáció.
b. Multipoint vezérlésű robotok jellemzése:

multipoint vezérlés fogalma,
csuklókaros MP szöghelyzeteinek értelmezése rajz segítségével,
szöghelyzetek változásainak időbeli függvényei, jellemzői robotok,

általános irányítási algoritmusa.
5. a. Merev rendszerek dinamikája:

tömegredukció egyenes mozgást végző rendszerben,

tömegredukció forgó mozgást végző rendszerben,

mozgásegyenlet.
b. Pályavezérlésű CP robotok jellemzése:

pályavezérlés fogalma,
csuklókaros CP szöghelyzeteinek értelmezése rajz segítségével,
szöghelyzetek változásainak időbeli függvényei, jellemzői robotok általános irányítási algoritmusa.
6. a. Rugalmas rendszerek dinamikája:

egy szabadságfokú csillapított rendszer,
több szabadságfokú rendszerek, 

mozgásegyenlet megoldása szimulációs programmal.
b. Útraszteres és időraszteres interpoláció elve:

útraszteres interpoláció értelmezése,
időraszteres interpoláció értelmezése, jellemzői.
7. a. Elektropneumatikus rendszerek  PLC-s vezérlése:

PLC fogalma, 

felépítése, programozási nyelvek.
b. Pozíció, orientáció és a kísérő koordinátarendszerek fogalma:

csukló koordináta-rendszer,
szerszám koordináta-rendszer,
TCP fogalma, értelmezése.
8. a. OMRON PLC-k:

PLC felépítése, 

memóriaterületek 

létradiagramos programozás (tárak,időzítők, számlálók).
b.  A robotprogramozás módszerei:

direkt programozási módszerek,
indirekt programozási módszerek,
vegyes programozás.
9. a. Siemens   S7  PLC -k:

felépítése,
  létradiagramos programozás (tárak, időzítők, számlálók.),
  SFC.
b. Robotprogramozási nyelvek elemei, struktúrája:

robotprogramozási nyelvek,
környezeti modell,
mozgásvezérlő utasítások.
10. a. Villamos hajtások:

forgómezős motorok, 

forgómezős motorok PLC-s irányítása.
b. Robotprogramozási nyelvek elemei, struktúrája:

effektorvezérlő utasítások,
paraméteres effektorvezélő utasítások.
11. a. Frekvenciaváltók elvi működése:

blokkvázlat,

kommunikáció.
b. A RAPID programnyelv:

 struktúrája,
 rutinjai, és programvégrehajtás.
12.  a. AC szervohajtás felépítése:

abszolút és relatív pozicionálás (PLS2, ORG utasítások)
nullpontkeresés .
b. A RAPID programnyelv alapelemei:

adat-, és változótípusok,
mozgásvezérlő utasítások felépítése.
13.  a. Pneumatikus hengerek relés vezérlése:

lépésdiagram,
üzemmódok,
tárolólánc és kimenetek.
b. A RAPID programnyelv programvezérlő utasításai:

FOR ciklus, WHILE ciklus,
GOTO, IF alkalmazása,
WaitTime.
14. a. Sűrített levegő előállítása és a munkahelyi levegő előkészítés:

szűrő,

olajozó,

nyomásszabályozás.
b. A RAPID programnyelv mozgásvezérlő utasításai, digitális jelkezelés:

MOVEJ, MOVEL, MOVEC működése,
SET, RESET, PULSE, WaitDI utasítások működése.
15. a. Pneumatikus munkahengerek kialakítása:

statikus terhelés,

dinamikus terhelés.
b. Adat és jelcsere a RAPID programnyelvben:

Teach Pendant törlése, írása, olvasása, adatbevitel vezérlése.
 16. a. Léptetőmotoros hajtás PLC-s irányítása:

léptetőmotor működési elve,

nyomatéki karakterisztikája.
b.      Mérőrendszerek (DAQ) fogalma:

mérőrendszerek jellemző felhasználási területei,
mérés emberi erőforrással, automatikus mérés,
egyszerű és sokcsatornás mérőrendszer.
17. a. Biztonsági  kétkezes indítás:

pneumatikus elemekkel,

relékkel,

PLC-vel.

b. Számítógépes mérőrendszer:

számítógépes mérőrendszer felépítése,
kommunikációs protokollok jellemzése (GPIB, RS232/RS485/RS422, USB).
18. a. A/D átalakítók:

mintavétel, kvantálás,
A/D konverter működése, átviteli karakterisztikája.
b. Hidraulikus körfolyamok:

zárt körfolyamok,
nyitott körfolyamok.
19. a. D/A átalakítók:

D/A konverter működése, átviteli karakterisztikája.

b. Hidraulikus útirányító elemek:

útirányító elemek fajtái,
elővezérelt szelepek működése,
működtetési módok.
20. a. Mérési információt átvivő lánc:

analóg jelfeldolgozási lánc jellemzése,
digitális jelfeldolgozási lánc jellemzése,
hibrid jelfeldolgozási lánc jellemzése.

b. Áramirányító elemek: 
áramirányító elemek csoportosítása,

áramállandósító szelep működése, alkalmazása,
a terhelésfüggetlenség bizonyítása,
Q-p karakterisztika és értelmezése.

21. a. Mérésadat feldolgozás:

on-line feldolgozás,
off-line feldolgozás,
real-time, pipe-line, batch adatfeldolgozás.

b. Energia átalakítók veszteségei:

veszteségmodellek, hatásfokok,

összhatásfok.

22. a. Mérőrendszerek topológiái:

radiális, soros, sín szervezés jellemzői.

b. Hidraulikus akkumlátorok:
akkumlátorok feladatai, fajtái,

akkumlátoros körfolyam.

23. a. Párhuzamos és soros adatátvitel:

párhuzamos és soros adatátvitel jellemzése, alkalmazása,
az információ átvitel iránya.

b. Hidraulikus rendszerek méretezésének alaptörvényei:
Pascal törvény, Torricelli egyenlet,
kontinuitás tétele,

folyadékáram és hidraulikus teljesítmény.

24. a.  A hidraulikus hajtás jellemzői:

összehasonlítás a pneumatikus, villamos, mechanikus hajtásokkal,

a hidraulikus hajtás blokkvázlata, energiafajták (teljesítmények) átalakítása.

  b. A FRAMEWORK adatkapcsolati rétege, kommunikáció programozása:

DATALINK felületei

felhasználási lehetőségek.

25. a. Élszámlálás, alakzat felismerés:

pixelgrafikon értelmezése,
az él értelmezése, kontraszt, kontrasztküszöb,
alakzat felismerés programozása, alkalmazási lehetőségei.

b. Nyomásirányító elemek működése, karakterisztikája:

direktvezérlésű nyomáshatárolók,
elővezérelt nyomáshatárolók, az elővezérlés fogalma.

26. a. Áramirányító elemek:
áramirányító elemek csoportosítása,

fojtószelepek fajtái,

terhelésfüggőség bizonyítása, a Q-p és v-Ft karakterisztikák.
b. Alakzat felismerés fogalma:

mintaillesztés,
alakfelismerési törvényszerűségek,
alakzatcsoportosítási szabályok.

27. a. Hidraulikus energia átalakítók:
energia átalakítók csoportosítása,

az egyes típusok vázlata, működése.

b. Képi információ feldolgozás alapfogalmai:

képfeldolgozás, alakfelismerés, képfelismerés, mérés, kiértékelés,
kontraszt, kontrasztküszöb,
geometriai felbontás,
intenzitás felbontás,
színfelbontás, színárnyalat, világosság, telítettség.

28. a. Hidraulikus ellenállások veszteségei:

áramlási irány változásából keletkező veszteségek,

hőtermelés.

b. Képfelvevő rendszerek alkalmazástechnikája:

 felvételkészítés, 

 megvilágítás,  expozíció,
 objektív típusok.

29. a. Hidraulikus tápegységek:
szűrők csoportosítása, szennyeződések forrásai,

hidraulikus energiaközvetítő folyadékok,

tápegység szerelvényei, tartozékai.

b. Mérőrendszerek programozása, alkalmazástechnikája (GENIDAQ, LABWIEV):

hardverek, kommunikációs lehetőségek

programfejlesztés felületei, eszközei.

