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A tárgy feladata és célja:  

A mechatronikai rendszerek matematikai leírása és irányításának tervezése 

Tantárgy leírása: 

Rendszer fogalma, és matematikai leírása. Laplace transzformáció, átviteli függvény. 

Lineáris idő invariáns rendszerek stabilitása, szükséges és elégséges feltételének 

bizonyítása. Egyszabadsági fokú fordított inga stabilitása, illetve stabillá tétele PD 

szabályzóval. Mechatronikai modell szimulációs programja. Állapotegyenlet irányítható 

alakjának előállítása átviteli függvényből. Állapotegyenlet transzformálása. Állapot 

reprezentáció irányíthatóságának, megfigyelhetőségének, stabilitásának matematikai 

feltételei és bizonyítások. Állapot visszacsatolás tervezése pólusallokációval. Optimális 

szabályozás (LQR) elvi alapja, és a szabályozó tervezése. Jelkövető szabályozás, 

szimuláció. Állapot megfigyelő alkalmazása. Diszkrét idejű rendszerek vizsgálata. 
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