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A targy neve és kodja: Mechatronika alapjai GEMRB001-B2 (4 kredit)

A targy oraszama: 26 ea. + 26 @.

A targy lezarasa: a, -, k.

Szak: Mechatronikai mérnoki és jarmiimérnoki alapképzési szak
A targy felelése: Dr. Ronai Laszl6 egyetemi docens

Gyakorlatvezeto: Simon Gabor mesteroktatd

Kapitany Palma egyetemi tandrsegéd
Lénart Jozsef mesteroktato
Dr. Rénai Laszl6 egyetemi docens

Félévkozi feladatok és azok beadasi hatarideje:

2 zarthelyi dolgozat kiilon-kiilon legalabb 50%-os szintli teljesitése. A pneumatikai-,
elektropneumatikai laboratériumi gyakorlatok hibatlan végrehajtasa.

Gyakorlatok: laboratériumi

Az alairas és gyakorlati jegy megszerzésének feltételei:
A laboratoriumi gyakorlatok teljesitése, és 2 db. ZH minimum elégséges szintii megirasa (50%).

A HKR 48. paragrafusanak 5. bekezdése értelmében: Amennyiben a hallgatd az eléadasok
esetén legalabb az ordk 60 %-an, szeminariumok, gyakorlatok, laboratériumi foglalkozéasok
esetén legalabb az 6rak 70 %-an nincs jelen, és tavolmaradasat megfelelden igazolni nem tudja,
az adott tantargybol az alairas véglegesen megtagadhatd, és a hallgatd a mulasztasat csak
ismételt tantargyfelvétellel potolhatja. Jelen szabalytol szigorubb feltételeket a kari tanacsok
nem szabhatnak.

Irodalomjegyzék:

[1] Ing.-Biiro J.P. Hasebrink: A pneumatika alapjai, Bosch Rexroth AG, 1991.

[2] Robert H. Bishop: The Mechatronics Handbook, 2002 CRC Press, Boca Raton London-
New York-Washington, D.C.

Ajanlott irodalmak:
[1] Horvath P.: A mechatronika alapjai, http://jegyzet.sze.hu, A SZE, HEFOP-3.3.1-P.-
2004-09-0102/1.0 projektben irt idevagd tananyagok

[2] W. Roddeck: Einfilhrung in die Mechatronik, Teubner-Verlag Stuttgart-Leipzig-
Wiesbaden, 2003.

[3] Szaladnya S., Telek P.: A pneumatikus automatizalas eszkozei, a tervezés modszerel,
Budapest, 2009.
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Targy: Mechatronika alapjai GEMRB001-B2 (4 kredit)

Eloadasok tematikaja

A félévi tematika és kovetelmények ismertetése. A pneumatika rovid torténelmi
attekintése. Fizikai alapok, mértékegységek. A siritett levegd, mint
energiakozvetitd kdzeg 1étrehozasa, eldkészitése €s elosztasa.

Pneumatikus munkahengerek jellemzd6i: tipusai, felépitésiik, 1oketvégi
csillapitasuk, dugattyutomitések, méretezés.

Utvaltoszelepek miikodése, konstrukcios kialakitasai.

Zar6-, aramirdnyitd és nyomast meghatarozo szelepek felépitése és miikodése,
konstrukcios kialakitasaik.

Pneumatikus alapkapcsolasok €s fontos kapcsolasi modok. Sebességvezérlés,
er6-és nyomatékvezérlés, 1éghengerek megallitdsa 10ket kozben. Pneumatikus
berendezések méretezése, karbantartasa.

Elektropneumatikus kapcsolasi rajz felépitése, jelképek. Ontartd kapcsolasok.
Relés vezérlések tervezése, megvaldsitasa, belizemelése.

Zarthelyi

A mechatronika fejlédéstorténete, definiciok, alapelvek. A mechatronika
alapstruktaraja. Mozgasatalakitok targyalasa.

Szenzorok fobb tipusai, jellemzo6i, alkalmazasi teriiletei.

Aktuator, aktuatorlanc fogalmai. Aktuatorok tipusai. Mechatronikai példak a
gépjarmiivek fékrendszereibdl: ABS, ESP.

A szamitastechnika mérfoldkovei, szamitogepek osztalyozasa,
informaciofeldolgozas, tarolas néhany modszere.
Zarthelyi

Potlasok
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Gyakorlatok tematikaja

A laborrend ismertetése, balesetvédelmi oktatds. Egyoldalrél mukodtetett
munkahenger kdzvetlen és kozvetett vezérlése.

Egyoldalr6l miikodtetett munkahenger sebességszabalyozasa, és gyors
visszafutasanak lehetdsége. Kétoldalrol miikodtetett henger kdzvetlen vezérlése.
Kétoldalrol mikodtetett henger kozvetett vezérlése, sebességszabalyozasa.
Kétoldalrol miikddtetett henger utfiiggd vezérlése végallaskapcesoldval.
Utfiiggd vezérlés 1étrehozasa fuvokak alkalmazasaval. Kétoldalrol mikodtetett
munkahenger 5/3 utvaltoszeleppel torténdé miikodtetése.

Nyomasfiliggd vezérlés kiépitésének megoldasa. 1dofiiggd vezérlés kialakitasa.
Logikai elemek megismerése (ES, VAGY szelepek). Pneumatikus szamlalé
alkalmazasa.

Sorrendi vezérlés kiépitése jelatfedés nélkiil, és jelatfedéssel.

Jelatfedések kezelése memoriaszelepekkel.

Egyszeres miikddéstii-, kétoldalrol miikodtetett munkahengerek direkt €s indirekt
vezérlése elektromosan mukodtetett Gtvaltd szelepekkel, relék alkalmazasa.
Alapkér ES, VAGY kapcsolasokkal. Alapkapcsolasok elektromos tartokorokkel
(dominansan beiré- €s torld kapcsolasok).

Utfiiggé vezérlés egy elektromos végallaskapcsoloval. Kettés mikodési
munkahenger utfiiggd vezérlésének kialakitasa Reed relék felhasznalasaval.
1d6zitdk az elektropneumatikaban. Kétkezes biztonsagi vezérlés.
Tobbmunkahengeres feladatok, a 1éptetlanc alkalmazasa.

Potlasok



Mechatronika alapjai

Név:

Neptun:

1. A mechatronika fogalma (Prof. Schweitzer szerint) (3pont)

»A mechatronika a mérndki tudomanyok interdiszciplinaris

terllete, mely a gépészet, elektrotechnika és informatika klasszikus

tudomanyterileteire épil. Egy tipikus mechatronikai rendszer jeleket

fogad, dolgoz fel, majd a jeleket erékké és mozgasokka alakitva
bocsatja ki”. /Schweitzer, G. 1989 /

2. Vazolja a mechatronikai rendszer strukturajat! (7pont)

Erok (nyomatékok), mozgasok

Energiaaramlasok

vizsgilata o

Alaprendszer
Gépészet, energ. atalak.
Tépenergia Kornyezet
ffffffffffffffffffffff Aktuitor(ok) Szenzor(ok) | ...
' Rendelké:zé jelek Meért értékelk
; 55 Informacio feldolgozas
Visszajelzések Alapjelek(emb.gép)
v
3. Ismertesse az induktiv szenzor mikodeési elvét! (5pont)

Szenzor tipusok

* Induktiv szenzorok

» Magneses szenzorok
« Kapacitiv szenzorok

« Ultrahang szenzorok
« Optikai szenzorok

»  Mikrohullami szenzorok

Bedémplungsfohne  Spule

Targy

Fesritkern

(Induktiv szenzor)

gerjesztése elektro-

o M1£
A primer oldal valtéarama R R;
magneses teret hoz létre

Egy fémesen vezetd anyag a szenzor elé érve
megvaltoztatja a magneses teret. Ez a
valtozas a tekercsre visszahat, és annak
impedanciaja megvaltozik, amit elekironika
ertékel ki. A targyban érvényaram (nem
ferromagneses és-ferromagneses anyag)
keletkezik (transzformator elv). Az érzékelési
tartomany fligg a targy anyagatol.

1

L,
Primér oldal: Szekunder oldal:
Erzékeld Targy
tekercs




4. Vazlatok segitségével ismertesse az optikai szenzorok alaptipusait! (6pont

Optikai szenzorok

Targyreflexiés- Ad6INevs

érzékelék
Minden anyagnal, a redukcios
tenyezd széles tart.: 0.015-4,5

Egyutas Adb

fénysorompoé

Atlatszo anyagoknal
problémas

Tukorreflexios- e

fénysorompd

Atlatszé és tukroz6dé

anyagoknal problémas {
Polarizéciés szdré

O

5. Milyen aktuatorokat ismer?

=)

Targy

Vevd

Targy

Visszaverd

l} m|
i h\"ﬂ Targy

(6pont)

* Elektronikai (di6da, tirisztor, tranzisztor, ..., kapcsoldk)
* Elektromechanikus (DC-, AC-, lépteté motorok)
* Elektromagneses (tekercsek, relék,..., Be/Ki kapcsolas)

* Hidraulikus és pneumatikus (munkahenger, hidraulikus
motorok, pneumatikus motorok, szelepek)

* Intelligens anyagok (piezoelektromos&elektrosztriktiv,
elektroaktiv polimerek, magnetosztriktiv, emlekezé

anyagok)

* Mikro- és nano-szerkezetek (mikromotorok,
mikroszelepek, mikropumpak)

6. Rajzolja meg a szabalyozott elektromechanikus hajtas funkciévazlatat (blokkdiagram)!

(5pont)

Program Halozat
adatok ~ l =

M/@‘é)r

—=

] .
Vezérlés S%a balyo;on =
— tapegyseg

Végrehajtd

Hajlf}m a —=|
sZen'

SRR MErd, ellendrzd jelek

Szabalyozott elektromechanikus
hajtas funkciovazlata



7. Mechanikai mozgas atalakitok! (4pont)

(nyomatékviszonyok) megvaltoztatasara szolgalnak.

A mechanikai aktuator lancok mozgas atalakitoi:
FORGO-FORGO: fogaskerékhajtas, szijhajtas, lanchajtas, dorzshajtas.

FORGO-HALADO: orsé-anya, fogaskerék-fogasléc, fogasszijhajtas
egyenes aga, forgattyus mechanizmusok.

HALADO-FORGO: az el6z6 forditottja (dugattyt forgattyts tengely.

HALADO-HALADO: fogasléc-fogaskerék-fogaslec, emelékaros
mechanizmusok, linearis motor.

8. Mi az ABS jelentése? Abra segitségével réviden ismertesse a miikddését! (6pont)

ABS Fékrendszer (Anti-Lock Breaking System)

Szenzorok, Aktuatorok, Szabalyozas — (Még nincs 6sszekétve mas
gépjarmi rendszerekkel)

Hydroaggregat \
B s — \\
N N
Hauptbremszylinder
l ‘ F6fék munkahenger
Féktarcsa
Radbremszylinder| Fordulatszam érzékeld oy )
T Szabalyzo6 egyseg

Regler (Steuergerit)

9. Adottak egy DC motor paraméterei, elébb valtsa at SI mértékegyseégekre:
Fesziltségforras: U= 36 V
Maximalis folyamatos arameréség: I= 165 mA
Az ellenallas: R=93 Q
A munkavégzésre forditott nyomaték: Mt= 13,6 mNm
Motor konstansok: ke=km= mNm/A
Tehetettlenségi nyomaték: J= 22,5 gcm?
Majd allandésult allapot feltételezése mellett (R I+ke w=U; km I= Mt) hatarozza meg
a felvett teljesitményt, a hasznos teljesitményt, a hatasfokot és 15 perc alatt végzett
hasznos munkat!
A megadott egyenletek alapjan:

ke=km=Mt/1=0,0136/0,165=0,0824242 Nm/A=0,0824242 Vs/rad (1pont)
Omega: w=(U-R*I)/ke=(36-93*0,165)/ 0,0824242=250,59 rad/s (1pont)
Felvett teljesitmény: Pf=U*I=36V*0,165A= 5.94 W (1pont)
Hasznos teljesitmény: Ph=Mt* w=0,0136 Nm*250,59 rad/s=3,4 W (1pont)
Hatasfok: Ph/Pf*100=100*3,4/5.94=57,2% (1pont)

Hasznos munka: Wh=Ph*t=3,4W*0,25h=0,85Wh (1pont)



Mechatronika alapjai — Pneumatika ~ Mintazarthelyi

GEMRBO013-B | Név: Neptun kod: 22
GEMRB001-B

1. ES, VAGY logikai szelepek jelképeit rajzolja meg!
- A

A

! Y /2 pont
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ts: 2] AGY: o port/jetute

2. Rajzolja meg a levegdel6készitd egység egyszerisitett jelkeépét!
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3. Sorolja fel és jellemezze a levegdszaritas modszereit! /6 pont

e Hutveszarito: A harmatpont-hémérsékletre, azaz 2—4 °C-ra t6rténd hiitése a levegdnek,
igy kevesebb nedvességet tud megkotni. A hiitéshez hocserél6t alkalmaznak., A
nedvesség lecsapddik kondenzviz formajaban.

o Abszorpcids: Tisztin kémiai eljaras. Irreverzibilis folyamattal k6ti meg a nedvességet.
Az abszorbens lehet szilard vagy folyékony halmazallapot.

o Adszorpcids: Tisztan fizikai eljaras, reverzibilis folyamattal kéti meg a nedvességet. A
feltleti fesziiltség fizikai elvét haszndlja ki. Finomszemcsés kvarc kristalyokat
hasznalnak 4ltaldban a nedvesség megkotésére. 2 tartalybol all6 rendszer, amig az egyik
tartaly regeneralédik, addig a mésik tartdlyt hasznalja. A regeneralodasi id6 kb. 6-8 6ra

tartalyonként. 2 port [unddsrer
4. Trja le a nyomascsskkentd szelep milkodését és rajzolja meg a jelképét! [2pont

Rugoval allithatd be a szekunder oldali nyomas, amely egy membranra van ravezetve. A rugd
annal nagyobb rést nyit, minél nagyobb a szekunder oldali levegtfogyasztas. Ha beall a
levegd, akkor erd-egyenstly alakul ki a rugd és a membran kozott.

7, Felkep: A pont.

— Tivockes lelvag: A pont
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5. Rajzoljon meg egy 5/3 monostabil, mindkét oldalon pneumatikus vezérléssel ellatott, zart
k6zéphelyzettel rendelkez6 itvaltot!

_ /2 pont
< Yellep: 2 pond

. A Ll
PR
¥ .



6. Adott egy kétszeres miik6désli munkahenger, amelynek a végére egy lakkozasra véard
fémkosar van felhelyezve. A munkahenger fligg6legesen elrendezésti. Alaphelyzete a felsé
végallas.

e Egy nyom6gomb megnyomadsat kivet6en a kétszeres mitkddésti munkahenger kifut és
a fémkosarat egy lakkfiird6be helyezi meghatarozott, beallithaté (késleltetési) idore.

e A Kkésleltetés utan a munkahenger automatikusan visszafut a felsé véghelyzetébe.

e Az inditdgomb tartds mikddtetése esetén a rendszer csak egy ciklust hajtson végre.

¢ A munkahenger kifutdsa és visszafutasa is fokozatmentesen allithatd legyen.

/8 pont

léé.s\e(‘l-e-te‘s N pont

rrmasttotam

SO tevtoden wau ko ted ve

. 5\ () o
o A clelust hegytoom uégye L pont

Tojtok becpitese | A pont
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