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KºtelezŖ ®s aj§nlott irodalmak

1

2



2025. 09. 01.

2

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA f®l®v elsŖ fel®ben pneumatik§hoz-, a m§sodik fel®ben a mechatronikai alapokhoz tartoz· 

ismeretanyag §tad§sa tºrt®nik meg.

ÅAz al§²r§s felt®tele:

Å2 darab z§rthelyi dolgozat legal§bb el®gs®ges szintŤ meg²r§sa.

ÅA pneumatikai laborat·riumi gyakorlatok hib§tlan v®grehajt§sa.

ÅA f®l®vkºzi z§rhelyi alapj§n megaj§nlott jegy kaphat· jeles  eset®n.

Åĉr§sbeli vizsga teljes²t®se:

Miskolci Egyetem 3 Mechatronika alapjai

A tant§rgy teljes²t®se

Pneumatika r®sz: Mechatronika r®sz:

Å jeles (90 -100%),

Åj· (78-89%), 

Åkºzepes (66-77%),

Åel®gs®ges (51-65%),

Åel®gtelen (< 50%).

Å jeles (85 -100%),

Åj· (73-84%), 

Åkºzepes (61-72%),

Åel®gs®ges (50-60%),

Åel®gtelen (< 50%).
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Å4 darab munka§llom§s

ÅTiszt§n pneumatikus 

kapcsol§sok-

ÅElektropneumatikus  

kapcsol§sok-,

ÅHidraulikus kapcsol§sok-,

ÅElektrohudraulikus  

kapcsol§sok ºssze§ll²t§sa

Miskolci Egyetem 4 Mechatronika alapjai

A hidraulika -pneumatika laborat·rium
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Bevezet®s a pneumatik§ba

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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ÅA pneumatika sŤr²tett levegŖvel tºrt®nŖ munkav®gz®ssel 

foglalkozik. A gºrºg eredetŤ kifejez®s k®t r®szbŖl tevŖdik ºssze: 

pneum a ®s kinematika. ElŖzŖ a l®legz®sre, levegŖre-, m²g az 

ut·bbi sz· a mozg§stanra utal.

ÅM§r az ·korban ismert®k ®s haszn§lt§k a sŤr²tett levegŖ adta 

lehetŖs®geket pl. f¼jtat·k, ajt·k mŤkºdtet®se, emelŖ szerkezetek.

ÅIsmertebb ·kori tud·sok, akik a pneumatik§val is foglalkoztak: 

Kt®szibiosz, H®r·n, Phil·n.

Miskolci Egyetem 6 Mechatronika alapjai

Rºvid tºrt®nelmi §ttekint®s

Aelopil :
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ÅIpari alkalmaz§sa a sŤr²tett levegŖnek az 1800-as 

®vektŖl lett jellemzŖ.

ÅA XX. sz§zad kºzep®tŖl az iparban tºbb folyamatot 

is a sŤr²tett levegŖs rendszerek seg²ts®g®vel 

automatiz§ltak.

ÅAmikor a munkav®gzŖ ®s vez®rlŖkºzeg is a sŤr²tett 

levegŖ, akkor az adott rendszer tiszt§n 

pneumatikusnak nevezhetŖ.

ÅA XX. sz§zad kºzep®tŖl megjelenŖ nagyfok¼ 

automatiz§l§snak kºszºnhetŖen a sŤr²tett levegŖs 

rendszerek vez®rl®s®t egyre ink§bb felv§ltotta az 

elektromos jel Ą elektropneumatika .
Miskolci Egyetem 7 Mechatronika alapjai

Rºvid tºrt®nelmi §ttekint®s
XX. sz§zad eleji 

pneumatikus  

csŖpostarendszer:

Magdeburgi

f®lgºmbºk:
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ÅA neh®z, monoton fizikai munka kiv§lt§sa, a gy§rt§s 

meggyors²t§sa, melyhez sz¿ks®g van energi§ra, munkav®gzŖ ®s 

vez®rlŖ eszkºzºkre.

ÅG®pes²t®s:  a c®lberendez®sek, g®pek kezel®se, vez®rl®se.

ÅAutomatiz§l§s: a tev®kenys®g csak a fel¿gyeletre korl§toz·dik, a 

munkav®gz®s, vez®rl®s ®s szab§lyoz§s a g®p feladata.

ÅAlkalmaz§sa: az ipar szinte minden ter¿let®n elŖfordul, a 

teljess®g ig®nye n®lk¿l:

ÅEgyenes vonal¼ mozg§sok l®trehoz§sa pl. emel®s, s¿llyeszt®s, billent®s, 

ajt·k mŤkºdtet®se, szegecsel®s, sz§ll²t§s, ipari robotok, 

szersz§madagol·k, elŖtol· egys®gek, pr®sek stb.

ÅForg·mozg§sok l®trehoz§sa pl. csavarbehajt§s, menetv§g§s, csiszol§s, 

f¼r§s, elz§r·szelepek mozgat§sa, lemezv§g· oll·k mŤkºdtet®se stb.

ÅVez®rl®s (fel¿gyelet, biztos²t§s, sz§ml§l§s, k®sleltet®s, reteszel®s, 

folyamatok lefut§s§nak vez®rl®se stb.)

ÅEgy®b (mŤhely levegŖ ell§t§sa, lef¼vat§s, fest®ksz·r§s stb.)

Miskolci Egyetem 8 Mechatronika alapjai

Alkalmaz§si ter¿lete

K®p forr§sa: Rowse pneumatics
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ÅA sŤr²tett levegŖ, mint kºzeg kompressz²bilis, azaz ºsszenyomhat·, tov§bb§ kis viszkozit§ssal rendelkezik.  

Miskolci Egyetem 9 Mechatronika alapjai

Pneumatika elŖnyei ®s h§tr§nyai

ElŖny H§tr§ny

ÅEnergiat§rol§s, energiatov§bb²t§s ®s ig®ny szerinti 

felhaszn§l§s.

ÅA csŖvezet®kben nagy §raml§si sebess®g.

ÅK¿lsŖ hat§sokra ®rz®ketlen (m§gnesess®g, 

radioakt²v sug§rz§s, nedvess®g, szennyezŖd®s stb.)

ÅA pneumatikus hajt§sok t¼lterhelhetŖk.

Å¦zemi jellemzŖk (erŖ, forgat·nyomat®k, 

fordulatsz§m, sebess®g) megv§ltoztat§sa igen 

egyszerŤ.

ÅRobban§sbiztos.

ÅNincs sz¿ks®g visszavezetŖ §gra ®s tov§bbi 

kezel®sre (szabadba t§vozik).

ÅAz egys®gnyi teljes²tm®nyre jut· fajlagos tºmeg 

kicsi.

ÅNem, vagy csak korl§tozott m®rt®kben val·s²that· 

meg:

1. Terhel®stŖl f¿ggetlen, egyenletes sebess®gŤ 

mozg§s,

2. Pontos poz²cion§l§s,

3. Hengerek p§rhuzamos mozgat§sa,

4. Nagyon lass¼ sebess®g (stick -slip ).

ÅSzennyezŖd®seket, vizet el kell t§vol²tani.

ÅKi§raml· levegŖ hangos, eg®szs®gre §rtalmas.

ÅNagy erŖig®ny eset®n, nagy m®retek.

ÅĆltal§ban ken®st ig®nyelnek (r®gi rendszerek 

eset®n).

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅAlapm®rt®kegys®gek:

ÅSz§rmaztatott m®rt®kegys®gek:

Miskolci Egyetem 10 Mechatronika alapjai

M®rt®kegys®gek rºvid ºsszefoglal§sa
Mennyis®gJelºl®sM®rt®kegys®g

Hossz s m®ter (m)

Tºmeg m kilogramm (kg)

IdŖ t m§sodperc (s)

HŖm®rs®kletT Celsius-fok (0C)

ĆramerŖss®gI amper (A)

Mennyis®gJelºl®sK®plet M®rt®kegys®g

ErŖ F F = pÅA Newton (N)   1N = 1kgms-2

Nyom§s
p P=F/A

Pascal (Pa)  1Pa = 1N/m2

bar               1bar = 100 000N/m2

Munka W W = FÅs Joule (J)        1J = 1Nm

Teljes²tm®nyP P=W/t Watt (W)        1W = 1Nms-1
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ÅA nyom§s skal§ris mennyis®g, teh§t nem ir§nyf¿ggŖ. Nyugv· folyad®kban a folyad®kra 

kifejtett nyom§s egyenletesen terjed tova, ®s ir§nyt·l f¿ggetlen (Pascal tºrv®nye).

Å1 Pa nyom§s egyenlŖ az egys®gnyi nagys§g¼ fel¿letre merŖlegesen hat· 1 N nagys§g¼ 

nyom·erŖvel.

Miskolci Egyetem 11 Mechatronika alapjai

A nyom§s

0 abszol¼t nullpont

1 l®gkºri vagy atmoszf®rikus nyom§s (patm)

2 abszol¼t nyom§s (pabs= patm+p¿)

3 pozit²v t¼lnyom§s (+p¿) (p¿ ¿zemi nyom§s)

4 negat²v t¼lnyom§s (-p¿), csºkkentett nyom§s, 

v§kuumtechnika

pabs = patm Ñ p¿

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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ÅA tengerszinten m®rt norm§l l®gkºri (atmoszf®rikus) nyom§s:

1013 mbar = 1013 hPa = 760 torr ~ 1 bar

ÅP®lda nyom§s megad§s§ra:

Miskolci Egyetem 12 Mechatronika alapjai

A nyom§s

1) Pabs =  2,5 bar

 P¿    = 1,5 bar

2) Pabs =  0,2 bar

 P¿    = -0,8 bar
Pneumatika nyom§sszintjei:

ÅKisnyom§s¼ pneu .: 4-6 bar Ą vez®rl®sre

ÅKºzepes nyom§s¼: 6-8 bar Ą vez®rl®sre, teszt feladatokra

ÅNagynyom§s¼ pneu .: 8-16 bar Ą ipari pneumatika

Mi®rt nem alkalmaznak 16 bar feletti nyom§st?

11
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ÅA g§z §llapot§t a nyom§s, t®rfogat ®s a hŖm®rs®klet jellemzi, ºsszef¿gg®s®t a Gay-Lussac  ®s a Boyle-

Mariotte  tºrv®ny ²rja le.

Miskolci Egyetem 13 Mechatronika alapjai

G§zok §llapotv§ltoz§sai

Nyom§s-t®rfogat T®rfogat-hŖm®rs®klet Nyom§s-hŖm®rs®klet

Ćlland· hŖm®rs®kleten a t®rfogat 

csºkkent®s®vel a nyom§s nºvekszik 

(izotermikus: T=§lland· §llapotv§ltoz§s)

pÅV = §lland·

Ćlland· nyom§son a levegŖ t®rfogata egyenesen 

ar§nyos az abszol¼t hŖm®rs®klettel.

 (izob§r: p=§lland· §llapotv§ltoz§s)

Ćlland· t®rfogat eset®n a nyom§s 

egyenesen ar§nyos az abszol¼t 

hŖm®rs®klettel.

2
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Ezeket a tºrv®nyszerŤs®geket a g§zok §ltal§nos §llapotegyenlete foglalja ºssze:

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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ÅV§zlatos §br§zol§sa a folyamatban r®sztvevŖ elemekkel

Miskolci Egyetem 14 Mechatronika alapjai

A sŤr²tett levegŖ elŖ§ll²t§sa
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ÅElemek megnevez®se DIN ISO 1219 szerinti jelk®peivel:

Miskolci Egyetem 15 Mechatronika alapjai

SŤr²tett levegŖ elŖ§ll²t§s§hoz sz¿ks®ges elemek

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 16 Mechatronika alapjai

Kompresszorok T²pusai

Dugatty¼s Forg·dugatty¼s Turb·

Dugatty¼s k. Membr§n k.

Forg·lap§tos k. Csavar k. Root k.

Axi§l t. k. Radi§l t. k.

15

16



2025. 09. 01.

9

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅSpagetti diagram:

Miskolci Egyetem 17 Mechatronika alapjai

Pneumatikus rendszer energiam®rlege
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ÅLine§ris- ®s kºr gerincvezet®k:

Miskolci Egyetem 18 Mechatronika alapjai

L®gh§l·zat ki®p²t®s®nek lehetŖs®gei

MegfelelŖ lejt®srŖl gondoskodni kell, ez a gyakorlatban 

1-2% nagys§g¼ Ą kondenzv²z lefoly§sa

17
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ÅA megfelelŖ tisztas§g¼ sŤr²tett levegŖ elŖkºvetelm®ny.

ÅA levegŖ nedvess®gtartalma sem elhanyagoland· szempont. A kompresszor §ltal besz²vott 

levegŖ nedvess®gtartalm§t valamilyen m·don csºkkenteni kell.

ÅA hŖm®rs®klettŖl f¿gg, hogy a levegŖ mennyi nedvess®get k®pes megkºtni. Nagyobb 

hŖm®rs®kleten tºbbet.

H§rom megold§s:

ÅHŤtvesz§r²t·

ÅAdszorpci·s sz§r²t§s Ą tiszt§n fizikai elv alapj§n

ÅAbszorpci·s sz§r²t§s Ą tiszt§n k®miai elv alapj§n

Miskolci Egyetem 19 Mechatronika alapjai

LevegŖsz§r²t§s

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA hŤtvesz§r²t§s elve:

ÅL®nyeg®ben a harmatpont al§ hŤt®s alapj§n 

mŤkºdik.

ÅA levegŖ lehŤt®s®vel a p§ratartalom egy 

r®sze kiv§lik. A hŤtŖaggreg§t seg²ts®g®vel a 

sŤr²tett levegŖt +2 ®s +4 ÁC kºzºtti 

hŖm®rs®kletre hŤtik a hŖcser®lŖben. Ez§ltal a 

v²zgŖz ®s az olajkºd nagy r®sze kiv§lik ®s a 

lev§laszt·ban (H) az §raml· g§zb·l 

kicsaphat·.

ÅA levegŖ tel²tetts®g®t az ¼n. harmatponti 

gºrbe szeml®lteti a hŖm®rs®klet 

f¿ggv®ny®ben.

Miskolci Egyetem 20 Mechatronika alapjai

HŤtvesz§r²t·

HŤtŖ 

berendez®s

LevegŖ 

bevezet®s

HŖcser®lŖ

Sz§r²tott 

levegŖ

19
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ÅTiszt§n fizikai elj§r§s, mely sor§n a 

sz§r²t§s®rt felelŖs tºltet nagy fel¿letŤ. A 

gyakorlatban szil²ciumdioxid Ą szilikag®l 

(fel¿leti fesz¿lts®g elv®t haszn§lja ki).

ÅTel²tŖd®s ut§n a szilikag®l egyszerŤen 

regener§ltathat· felmeleg²tett levegŖ 

seg²ts®g®vel, teh§t reverzivibilis  

folyamat.

Å4-8 ·r§nk®nt a k®t tart§ly funkci·j§t 

megcser®lik. 

Miskolci Egyetem 21 Mechatronika alapjai

Adszorpci·s sz§r²t·

Szilikag®l 1

(regener§-

l·d§s alatt)

Nedves levegŖ

ElŖszŤr®s

z§rt nyitott

FŤtŖ-

test

szŤrŖ
z§rt nyitott

nyitott z§rt

nyitott z§rt

Szilikag®l 2

(sz§r²t·)

meleg levegŖ

sz§raz levegŖ

ventil§tor

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅTiszt§n k®miai elj§r§s.

ÅA sŤr²tett levegŖt egy sz§r²t·anyag r®tegen 

vezetik §t, mely megkºti a levegŖben 

tal§lhat· nedvess®get k®miai ¼ton.

ÅIrreverzibilis folyamat, teh§t egy idŖ ut§n 

elhaszn§l·dik a tºltŖanyag.

ÅA tºltŖanyag- ®s a sz§r²tand· levegŖ 

t®rfogat§rama hat§rozza meg a tºltŖanyag 

csereperi·dus§t.

ÅA sz§r²t·anyag tartalm§nak cser®j®t lehet 

k®zi m·don, illetve automatikusan elv®gezni.

ÅOlajsz§rmaz®kokat is k®pes lev§lasztani.

Miskolci Egyetem 22 Mechatronika alapjai

Abszorpci·s sz§r²t·

Nedves levegŖ

Kondenzv²z

Sz§r²t·anyag

Sz§r²tott levegŖ

Kondenzv²z 

leengedŖ

21
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ÅFeladatuk: a szil§rd ®s folyad®k (v²z, olaj) halmaz§llapot¼ szennyezŖ 

anyagok elt§vol²t§sa a sŤr²tett levegŖbŖl.

Miskolci Egyetem 23 Mechatronika alapjai

LevegŖ elŖk®sz²t®s: szŤrŖ, v²ztelen²tŖ

1 2

1 2

1 2

Tiszt§n szil§rd szemcsetartalm¼ szŤr®s

Szil§rd-, illetve p§ratartalom szŤr®se, 

manu§lis kondenzv²z leereszt®ssel

Szil§rd-, illetve p§ratartalom szŤr®se, 

automatikus kondenzv²z leereszt®ssel

Jelk®pek:

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA nyom§scsºkkentŖ feladata: a 

rendszer nyom§s§t §lland· ®rt®ken 

tartsa. Ezt csak ¼gy tudja, ha a 

szekunder nyom§s kisebb, mint a 

primer §gi nyom§s, ez®rt csak 

csºkkenteni k®pes a nyom§st.

Miskolci Egyetem 24 Mechatronika alapjai

LevegŖ elŖk®sz²t®se: nyom§sszab§lyoz· (nyom§scsºkkentŖ)

Jelk®p:

23
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ÅFeladata a mozg· pneumatikus elemek 

ken®se.

ÅAz olaj hozz§vezet®s egy 

hajsz§lcsºvºn tºrt®nik, az olajcsepp 

kicseppenve a levegŖ §ramba ker¿l, 

ahol a nagy §raml§si sebess®g 

kºvetkezt®ben sz®tporlasztva jut 

tov§bb. (Venturi elv)

Miskolci Egyetem 25 Mechatronika alapjai

LevegŖ elŖk®sz²t®se: olajkºdkenŖ

Jelk®p:

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Miskolci Egyetem 26 Mechatronika alapjai

LevegŖelŖk®sz²tŖ egys®g

Jelk®pi 

§br§zol§ssal:

EgyszerŤs²tett jelk®pe:

25
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 27 Mechatronika alapjai

LevegŖelŖk®sz²tŖ egys®g

N®h§ny, kereskedelmi forgalomban 
kaphat· egys®g rºvid bemutat§sa:

LevegŖ elŖk®sz²tŖ (FRL) 
egys®gek

- modul§ris ®s bŖv²thetŖ 
rendszer, G1/8ò-t·l G1ò-ig 

- C-sorozat f®m 
v®dŖburkolattal

- biztons§gi- ®s l§gyind²t· 
szelepek

- automatikus v²zleereszt®s

- olajfeltºlt®s ºnfelsz²v§ssal

- nyom§sfel¿gyelŖ egys®g

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 28 Mechatronika alapjai

LevegŖelŖk®sz²tŖ egys®g

N®h§ny, kereskedelmi forgalomban 

kaphat· egys®g rºvid bemutat§sa:
ÅNL sorozat¼ levegŖ elŖk®sz²tŖ elemei

Nyom§scsºkkentŖ

SzŤrŖegys®gek

SzŤrŤ, nyom§scsºkkentŖ 

®s olajoz·SzŤrŤ, nyom§scsºkkentŖ 

kulcsos kivitel

Elz§r· szelep

Eloszt· 

egys®g

SzŤrŤ, nyom§scsºkkentŖ 

®s olajoz·

Pneumatikusan 

vez®relt l§gyind²t·

27

28
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 29 Mechatronika alapjai

LevegŖelŖk®sz²tŖ egys®g

N®h§ny, kereskedelmi forgalomban kaphat· 

egys®g rºvid bemutat§sa:
ÅAS2/AS3 sorozat¼ levegŖ elŖk®sz²tŖ elemei

Kondenz§tum leeresztŖ szelep:

ÅF®lautomatikus

ÅAutomatikus , nyom§smentes 

§llapotban nyitott

ÅAutomatikus , nyom§smentes 

§llapotban 

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 30 Mechatronika alapjai

Aktu§torok a pneumatik§ban

29

30
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 31 Mechatronika alapjai

Pneumatikus hajt§s
A munkahengerek: a nyom§si energi§t alak²tj§k §t mechanikai 
munkav®gz®ss®.

N®h§ny munkahengerrel v®gzett feladat:

Munkadarab befog§sa

Munkadarab kºzpontos²t§sa

Szelep nyit§sa/z§r§sa

forgat·hengerrel

Tol·ajt· nyit§sa-z§r§sa

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 32 Mechatronika alapjai

Egyoldali mŤkºd®sŤ munkahenger

FŖbb jellemzŖi:
Å A sŤr²tett levegŖ csak egyik ir§nyban hat, a visszat®r²t®st rug· vagy k¿lsŖ erŖ v®gzi.

Å LevegŖt csak a munkav®gz®s sor§n fogyaszt.

Å Egy®rtelmŤ helyzet energiar§ford²t§s n®lk¿l.

Å A munkav®gz®s ereje a rug·erŖvel csºkken (kb. 10%).

Å Korl§tozott lºkethossz, nagyobb ®p²t®si hossz.

Jelk®pe:

31

32
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 33 Mechatronika alapjai

K®toldalr·l mŤkºdtetett munkahenger

FŖbb jellemzŖi:
Å A sŤr²tett levegŖ mindk®t ir§nyban erŖt fejt ki, munkav®gz®s mindk®t ir§nyban van.

Å A visszamozg§s ereje a dugatty¼r¼d fel¿let ®s a nyom§s  szorzat§nak ®rt®k®vel kisebb.

Å A dugatty¼r¼d radi§lis terhel®se nem aj§nlott.

Jelk®pe:

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 34 Mechatronika alapjai

Munkahenger fontosabb alkatr®szei
Alkatr®szek:
1. HengercsŖ,

2. MellsŖ fed®l,

3. H§ts· fed®l,

4. Dugatty¼,

5. Dugatty¼ tºm²t®s (ajakos tºm²t®s),

6. Dugatty¼r¼d,

7. VezetŖpersely,

8. Dugatty¼r¼d tºm²t®s,

9. Szennyleh¼z· gyŤrŤ.

Kop· alkatr®szek:

Å Dugatty¼ tºm²t®s,

Å VezetŖpersely,

Å Dugatty¼r¼d tºm²t®s,

Å Szennyleh¼z· gyŤrŤ.

- kamra

+ kamra

33
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 35 Mechatronika alapjai

Lºketv®gi csillap²t§s c®lja, megold§sa
C®lja: A munkahenger v®delme.
A mozg· dugatty¼test mozg§si 

energi§val rendelkezik, amelyet 

lºketv®gi f®kez®skor §t kell alak²tani.

FŖbb r®szei:

1. Csillap²t· dugatty¼,

2. Fojt§s,

3. Visszacsap· szelep.

Jelk®pe:

Egyoldali csillap²t§s, k®toldali csillap²t§s, §ll²that·

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 36 Mechatronika alapjai

Munkahengerek tºm²t®sei
1. Ćll·tºm²t®sek

2. Dugatty¼ tºm²t®sei

3. Dugatty¼r¼d tºm²t®sei ®s a

szennyleh¼z· gyŤrŤ

35
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 37 Mechatronika alapjai

Munkahengerek rºgz²t®si lehetŖs®gei
Rºgz²tŖ elemek :

Å Talpas  rºgz²t®s,

Å H§ts· ®s mellsŖ felerŖs²tŖ perem,

Å Csukl·s rºgz²t®s,

Å BillenŖcsapos kºz®pfelerŖs²t®s

Dugatty¼r¼d csatlakoz§si lehetŖs®gek:

Å Anya

Å Vill§s fej

Å Gºmbcsukl·

Å Csapos

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 38 Mechatronika alapjai

Munkahengerek m®retez®se
ErŖ egyens¼lyi egyenlet fel²r§sa:

!Ð !Ð & & π

Mozg· elemek  s¼rl·d§sa miatt  hidromechanikai  hat§sfok 

defini§l§sa sz¿ks®ges, ®rt®ke: ʂ πȟψυ πȟωυ kºzºtti.

& &
&

ʂ
ȟ

²gy:

!Ð !Ð
&

ʂ
ȟ

Tfh., hogy  a dugatty¼r¼d oldali  kamr§ban Ð π:

!
&

ʂÐ
ᴼ$

τ!

ʌ

m

Fs

F1

F2

Ft

p1

p2
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 39 Mechatronika alapjai

Munkahenger csillap²t§si diagramja
Dugatty¼§tm®rŖkre a mozgathat·

tºmeg nagys§ga a sebess®g

f¿ggv®ny®ben.

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 40 Mechatronika alapjai

Terhel®si esetek, a kihajl§s
Megfog§si m·dozatok:

1. Befogott hengertalp, 

szabadon mozg· teher,

2. Csukl·s megfog§s,

3. Befogott hengertalp ®s 

csukl·san felfogatott teher,

4. Befogott teher ®s 

megvezetett teher.

A dugatty¼ r¼d hossza milyen 

egyen®rt®kŤ hosszal  vehetŖ 

figyelembe.
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 41 Mechatronika alapjai

K¿lºnleges hengerek
1. Membr§nhenger: rugalmas membr§n, kis 

elmozdul§s jellemzi, nagy erŖk l®trehoz§s§ra.

2. TºmlŖhenger: kis elmozdul§s, nagy erŖk.

3. ĆtmenŖ dugatty¼rudas munkahenger

4. Tºbb§ll§s¼ henger

5. Tandem henger

1.

2.

3.

4.

5.

ă Kis §tm®rŖk mellett nagy erŖk l®trehoz§sa, nagy 

be®p²t®si hossz.

Kis radi§lis ir§ny¼ terhel®sfelv®tel,

A dugatty¼fel¿letek azonosak. Ą

ă Tºbb stabil helyzet el®r®se.

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 42 Mechatronika alapjai

K¿lºnleges hengerek
6. Dugatty¼r¼d f®kkel ell§tott munkahenger

Å Mechanikus rºgz²t®s tetszŖleges helyzetben.

Å A rºgz²tŖ erŖnek nagyobbnak kell lennie, mint a 

legnagyobb dugatty¼r¼derŖ.

7. ¦tŖhenger (gyors mŤkºd®s) Ą Venturi -elv

Å Nagy sebess®gŤ mozg§s l®trehoz§s§ra.

Å A mozg§si energia §talak²t§sa csak rºvid ¼ton 

lehets®ges.

8. Teleszk·p henger

Å Rºvid be®p²t®si hossz mellett nagy lºket.

Å Nagy erŖkhºz nagy gyŤrŤ§tm®rŖk sz¿ks®gesek.

Å Milyen sorrendben indulnak ki a gyŤrŤk?

41
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 43 Mechatronika alapjai

Dugatty¼r¼d n®lk¿li munkahengerek
Nagy lºkethossz, kis be®p²t®si m®retekkel t§rsulva.

1. A hengercsŖ hosszir§nyban felmetszett:

Å A dugatty¼ra hat· erŖt a dugatty¼hoz kapcsolt sz§nra a 

r®sben fut· borda viszi §t.

Å A dugatty¼ rºgz²t®se keresztir§ny¼ erŖk ®s nyomat®kok 

felv®tel®re k®pes.

Å A dugatty¼ fel¿let azonos, ²gy mindk®t ir§nyban

azonos az erŖ.

2. M§gnessel tºrt®nŖ erŖ§tvitel:

Å Korl§tozott nagys§g¼ erŖ §tvitele.

Å Z§rt kivitel Ą k¿lsŖ hat§sokra ®rz®ketlen. 

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 44 Mechatronika alapjai

Dugatty¼r¼d n®lk¿li munkahengerek
Nagy lºkethossz, kis be®p²t®si m®retekkel t§rsulva.

3. A dugatty¼rudat kºt®l vagy ac®lszalag helyettes²ti:

Å Rºvid be®p²t®si hossz

Å Nagy lºketek

Å Nincs kihajl§s 

43
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 45 Mechatronika alapjai

Vegyes rendszerek
Pascal -tºrv®nye: z§rt t®rben a hidrosztatikus nyom§s minden 

ir§nyban hat, a nyom§s skal§r jellegŤ.

Hidro -pneumatikus rendszerek.

Å Pneumatika Ą vez®rl®sre,

Å Hidraulika Ą munkav®gz®sre

Habosod§sg§tl§st meg kell oldani Ą a k®t kºzeg hat§r§n a 

kevered®st meg kell akad§lyozni.

Erre p®lda a nyom§sfokoz§s:

Å ErŖ-egyens¼ly:

Ðɇ! Ðɇ!  O Ð Ð
!

!
Kis nyom§ssal nagyobb nyom§s hozhat· l®tre, a fel¿let 

nagys§gok f¿ggv®ny®ben.

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 46 Mechatronika alapjai

Nyom§sfokoz·ra
p®ldakapcsol§s
A 2. szakaszban (SH) a munkahenger 

nagyobb nyom§ssal tud mŤkºdni.

45
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 47 Mechatronika alapjai

Pneumatikus megfog·k
Munkadarabok manipul§l§s§ra:

ÅP§rhuzampof§s kivitel.

ÅH§rompof§s kivitel.

ÅSzºgelfordul§ssal mŤkºdŖ kivitel.

ÅV§kuum ejektorok (Venturi-elvet haszn§lja ki) 

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 48 Mechatronika alapjai

Forgat·k
Korl§tozott szºgelfordul§sra k®pes aktu§torok.

ÅFogasl®c-fogasker®k kapcsolat.

ÅMenetes ors·-anya kapcsolat.

ÅSz§rnylap§tos kivitel: a k®t karm§t el kell v§lasztani.

ÅNyomat®k nºvel®se lehets®ges?
Å Ćtt®tel (fogasker®k-fogasker®k)

Å Menet§tt®tel

Å K®t lap§tot kºt¿nk sorba Ą < 180Á a szºgelfordul§s

47
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 49 Mechatronika alapjai

L®gmotorok
Korl§tlan szºgelfordul§s jellemzi Ŗket, a mŤkºd®si elvek a 

kompresszorokn§l m§r bemutat§sra ker¿ltek.

ÅLap§tos motorok,

ÅFogasker®k motorok,

ÅCsavarors·s motor,

ÅRoot  motor,

ÅAxi§ldugatty¼s motor,

ÅRadi§ldugatty¼s motor.

Jelk®pek:

ÅAk§r a le§ll§sig t¼lterhelhetŖ,

ÅNincs t¼lmeleged®s,

ÅNem ®rz®keny a kºrnyezeti hat§sokra,

ÅKarbantart§sa egyszerŤ,

ÅFokozatmentes fordulatsz§m ®s nyomat®k 

vez®rl®s,

ÅEgyszerŤ ir§nyv§lt§s,

ÅM§s munkakºzeggel is mŤkºdtethetŖ.

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 50 Mechatronika alapjai

Đtv§lt·szelepek
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 51 Mechatronika alapjai

Đtv§lt·k
Feladatuk a sŤr²tett levegŖ ir§ny§nak, ¼tj§nak meghat§roz§sa, vez®rl®se.

Z§r·elem jellege szerint megk¿lºnbºztet¿nk ¿l®kes (goly·, membr§n, t§ny®r) 

®s tolatty¼s kiviteleket (s²k- ®s kºrtolatty¼).

Jellemz®s¿k k®t sz§mmal tºrt®nik, / elv§laszt·val:

ÅAz elsŖ sz§m jelenti a csatorn§k sz§m§t (h§ny csatorn§t tud ºsszekºtni),

ÅA m§sodik jelºli a kapcsol§si helyzetek sz§m§t.

A kapcsol§si helyzeteket n®gyzetekben sz¿ks®ges szerepeltetni.

P®lda 2/2 ¼tv§lt·szelepre:

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 52 Mechatronika alapjai

Đtv§lt·k
¦l®kes kivitel: sziv§rg§smentes z§r§st biztos²t.

Tolatty¼s kivitel: van r®svesztes®g.

Nagyobb szelepsz§mokn§l a tolatty¼s kivitel a jellemzŖ Ą kºnnyebb a 

megval·s²t§sa.

A szelepek lehetnek:

ÅBistabil : k®t stabil §llapota van.

ÅMonostabil : Csak egy stabil §llapot jellemzi, amelyet rug· biztos²t.

ÅUnistabil : Csak egy meghat§rozott ideig van stabil §llapota.
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 53 Mechatronika alapjai

Nyom·gombbal mŤkºdtetett 2/2 ¼tv§lt· szelep

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 54 Mechatronika alapjai

3/2 ¼tv§lt· szelep kialak²t§sa
Egyszeres mŤkºd®sŤ munkahenger mŤkºdtet®se:

Stabil helyzet: MŤkºdtetett helyzet:

53
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 55 Mechatronika alapjai

3/2 ¼tv§lt· szelep kialak²t§sra p®lda
Nyom·gombbal tºrt®nŖ mŤkºdtet®s:

1 3

2

1 3

2

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 56 Mechatronika alapjai

3/2 ¼tv§lt· szelep kialak²t§sra p®lda
Nyom·gombbal tºrt®nŖ mŤkºdtet®s, alaphelyzetben nyitott kivitel:

1 3

2

1 3

2
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 57 Mechatronika alapjai

4/2 ®s 5/2 ¼tv§lt· szelepek
Jelk®pek ®s szerkezeti kialak²t§sok:

4 2

3

1

5

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 58 Mechatronika alapjai

5/3 ¼tv§lt· szelep
Jelk®p ®s szerkezeti kialak²t§s:

Egy stabil §llapota van, amelyet k®t 
rug· biztos²t.

3
1

5
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 59 Mechatronika alapjai

MŤkºdtet®si m·dok csoportos²t§sa
K®zi mŤkºdtet®si lehetŖs®gek:Mechanikus mŤkºdtet®si lehetŖs®gek:

Ćltal§nos k®zi

Nyom·gomb

K®zikaros

L§bped§l

Kulcsos kapcs .

Ćltal§nos mech .

GºrgŖs

Egyir§ny¼ gºrgŖ

Rug·

Lemezrug·

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 60 Mechatronika alapjai

MŤkºdtet®si m·dok csoportos²t§sa
Pneumatikus/hidraulikus
mŤkºdtet®si lehetŖs®gek:

Elektromos mŤkºdtet®si lehetŖs®gek:

Pneumatikus

(Nyom§snºveked®s)

Hidraulikus

(Nyom§snºveked®s)

Pneumatikus

(Nyom§ses®s)

Hidraulikus

(Nyom§ses®s)

Kºzvetlen

Kºzvetett: nagy nyom§sn§l/erŖn®l nagy tekercs 

kellene, ehelyett elŖvez®rl®s Ą kis szelepet 

v§ltok §t az elektrom§gnessel, amely egy 

fŖszelepet vez®rel.
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G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 61 Mechatronika alapjai

Mechanikus mŤkºdtet®si m·dra p®lda

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 62 Mechatronika alapjai

Z§r·szelepek
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Visszacsap· szelepek
Visszacsap· szelep: egyik ir§nyban §tengedi a sŤr²tett levegŖt, m²g a m§sik 

ir§nyban sziv§rg§smentesen lez§r.

Vez®relt visszacsap· szelep: A ford²tott ir§ny¼ §t§raml§st is engedi.

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 64 Mechatronika alapjai

KettŖs visszacsap· szelepek
A VAGY szelep igazs§gt§bl§ja:

X Y A

0 0 0

1 0 1

0 1 1

1 1 1

Ha nincs ilyen logikai elem, akkor lehet m§s elemekbŖl l®trehozni?
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KettŖs z§r· szelep
Az £S szelep igazs§gt§bl§ja:

X Y A

0 0 0

1 0 0

0 1 0

1 1 1

Ha nincs ilyen logikai elem, akkor lehet m§s elemekbŖl l®trehozni?

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k
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Gyorsle¿r²tŖ szelep
Tart§lyok, vezet®kek gyors nyom§smentes²t®s®re vagy a munkahengerek min®l 

gyorsabb visszafut§sa ®rdek®ben.

Nagy keresztmetszeten tºrt®nik a leszellŖz®s.
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Fojt·szelepek

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Fojt·szelepek fel®p²t®se
T®rfogat§ram fokozatmentes §ll²t§s§ra haszn§latosak. 

Munkav®gzŖ elemek sebess®g®nek §ll²t§s§ra.

Kivitel alapj§n:

ÅFix fojt·/fojt·bet®t

ÅĆll²that· fojt§s
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Fojt·-visszacsap· szelep
Ezen szelepek egy fojt§s ®s egy visszacsap· szelep ºssze®p²t®s®bŖl §llnak.

1 Ą 2: fojt·szelepk®nt funkcion§l

2 Ą 1: Visszacsap· szelep

Munkav®gzŖ elemek egy ir§ny¼ sebess®gszab§lyoz§s§ra.

Ha van r§ lehetŖs®g, akkor munkahengerek mŤkºdtet®se sor§n t§plevegŖt sose 

fojtsunk ( Stick -slip  jelens®ge miatt).

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Nyom§sir§ny²t· szelepek
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Csoportos²t§s
ÅNyom§scsºkkentŖ szelep: A be§ll²tott 

¿zemi nyom§s §lland· ®rt®ken tart§sa a 

rendszer sz§m§ra. Csak csºkkenteni tudja 

a nyom§st. A szekunder §gi nyom§s 

megcsapol§s§val, majd egy membr§nra 

vezet®s®vel tºrt®nik a szab§lyoz§s.

ÅNyom§shat§rol· szelep: Az §ltala be§ll²tott 

nyom§s®rt®k fºl® nem engedi emelkedni a 

rendszernyom§st Ą biztons§gi szelep.

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Csoportos²t§s
ÅNyom§skapcsol· szelep: Egy adott nyom§s®rt®k 

el®r®sekor kapcsol Ą nyom§sf¿ggŖ vez®rl®s 

kialak²t§s§ra pl. adott erŖre tºrt®nŖ pr®sel®s.

EgyszerŤs²tett logikai jelk®p

Z P R

A
R®szletes jelk®p
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IdŖtagok, idŖz²tŖk
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Csoportos²t§s

ÅBekapcsol§sra-

ÅKikapcsol§sra-

ÅFelkapcsol§sra-

ÅLekapcsol§sra k®sleltetett idŖz²tŖk
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Bekapcsol§sra k®sleltetett idŖz²tŖ
ÅJelk®p ®s jeldiagram ®rtelmez®se:

Z

1 3

A

1

1

0

0

Z

A

ȹt

t

t

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Kikapcsol§sra k®sleltetett idŖz²tŖ
ÅJelk®p ®s jeldiagram ®rtelmez®se:

Z

1 3

A 1

1

0

0

Z

A

ȹt

t

t
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Felkapcsol§sra k®sleltetett idŖz²tŖ
ÅJelk®p ®s jeldiagram ®rtelmez®se:

1
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Lekapcsol§sra k®sleltetett idŖz²tŖ
ÅJelk®p ®s jeldiagram ®rtelmez®se:

1

1

0

0

Z

A

ȹt

t

t

Z

1 3

A
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Pneumatikus sz§ml§l·

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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A sz§ml§l· fel®p²t®se

ÅAdott sz§m¼ ciklus elv®gz®s®re alkalmazz§k.

ÅKivitel szempontj§b·l l®tezik:

ÅFelfel® sz§ml§l·.

ÅLefel® sz§ml§l·.
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Elektropneumatika

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Elektropneumatika
ÅNeh®z, monoton fizikai munka kiv§lt§s§ra.

ÅA munkav®gzŖ kºzeg marad a sŤr²tett levegŖ, viszont a vez®rlŖ kºzeg m§r 

elektromos lesz.

ÅAz ipar, szinte minden ter¿let®n alkalmazz§k:
Å Munkadarabok mozgat§s§ra, manipul§l§s§ra,

Å Alkatr®sz pr®sel®sre,

Å Befog· szerkezetek mŤkºdtet®s®re,

Å stb.

ÅElŖnyei a tiszt§n pneumatikus rendszerekkel szemben:
Å Gyorsabb mŤkºd®s,

Å Kevesebb szerel®si munka,

Å Kisebb helysz¿ks®glet,

Å Jobb megb²zhat·s§g.
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Elektropneumatika
ÅJel§raml§s az elektropneumatikus  rendszerben

Jelbevitel Jelfeldolgoz§s Jelkiad§s V®grehajt§s

Szenzorok Rel®, PLC M§gnesszelepek, 

erŖs²tŖk
Munkahengerek, 

l®gmotorok, forgat·k

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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A technikai §ramir§ny
ÅAz elektronok felfedez®se elŖtt azt hitt®k, hogy az §ram ir§nya a + p·lust·l a ï 

p·lus fel® tart. Ez a defin²ci· a gyakorlatban m®g ma is ®rv®nyes, ezt 

nevezz¿k technikai §ramir§nynak.

ÅA val·s§gos §ramir§ny ennek az ellent®te.
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Elektrom§gnes
Å Tekercs+vasmag  ºssze®p²t®s®bŖl.

Å Ha elektromos §ram folyik §t a tekercsen, akkor a vasmag §tm§gnesezŖdik.

Å Elektropneumatik§ban az elektrom§gneseket szelepek §tv§lt§s§hoz, vez®rl®s®hez 

haszn§ljuk.

Å K®t fajta tekercs kivitel l®tezik:

Å Egyen§ram¼:

Å l§gy kapcsol§s, kikapcsol§skor t¼lfesz¿lts®g Ą szikraolt§s (§ram¼t megszakad§sakor 

szikra, ²v alakulhat ki) sz¿ks®ges, amelyet egy p§rhuzamosan kºtºtt RC taggal lehet 

megtenni vagy egy p§rhuzamosan kºtºtt di·d§val.

Å A vasmag ebben az esetben tºmºr, l§gyvas.

Å V§ltakoz·§ram¼ tekercs:

Å Rºvid kapcsol§si idŖvel rendelkeznek.

Å Nagyobb erŖkifejt®s, erŖsen melegedhet.

Å Lemezelt vasmag.

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Elektrom§gnes

ÅSematikus §bra

egy elektromosan

mŤkºdtetett 3/2

¼tv§lt·szeleprŖl:
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Elektrom§gnes
ÅElŖvez®relt 5/2 monostabil  szelep

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Elektrom§gnes
ÅElŖvez®relt 5/2 bistabil  szelep
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Ćbr§zol§si m·dok
ÅPneumatikus kapcsol§s

ÅĆramutas rajz

Å¦temdiagram

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Jelk®pek, jelºl®sek

ÅKontaktusok:

 Z§r·®rintkezŖ:   Z§r· nyom·gomb:

 Bont·®rintkezŖ:   Z§r· reteszelhetŖ kapcsol·:

 V§lt·®rintkezŖ:   Bont· reteszelhetŖ kapcsol·:

 V§lt· nyom·gomb:  
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Jelk®pek, jelºl®sek
ÅElektromechanikus kapcsol·elemek:

Rel®tekercs:

Megh¼z§sra k®sleltetett rel®tekercs:

Elenged®sre k®sleltetett rel®tekercs:

Szelep elektrom§gnese:

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k
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Jelk®pek, jelºl®sek
ÅEgy®b elemek:

Indukt²v ®rz®kelŖ:

Reed rel®:

L§mpa:
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Rel®k haszn§lata

ÅJelsokszoros²t§sra.

ÅJelek k®sleltet®s®re, §talak²t§s§ra.

ÅFŖbb tulajdons§gai:

Å Relative prellmentes .

Å Galvanikus lev§laszt§s Ą a vez®rlŖ ®s a 

munkav®gzŖ §gak elektromosan f¿ggetlenek.

Å Szikramentes.

Å Nagy teljes²tm®nyek is kapcsolhat·k.

Å Relative kop§smentes.
NC NO

Kengyel

Mozg· 

kontakt

Tekercs

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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Mechatronika
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Å1969-bŖl eredeztethetŖ a mechatronika, amelyet egy jap§n ¼riember, Ko Kikuchi  tal§lt ki, aki a 

Yaskawa  Electric  Corporation c®gnek volt az elnºke.

ÅMint m§rkanevet lev®dette 1972 ®s 1982 kºzºtti idŖintervallumban:

ÅA sz·t a c®ge §ltal gy§rtott sz·rakoztat· elektronikai eszkºzeire ®rtette pl. lemezlej§tsz·, magn·.

ÅA 70-es ®vek v®g®n elkezdŖdºtt a Õprocesszorok gy§rt§sa Ą hatalmas lend¿let az informatika 

fejlŖd®s®ben.

ÅEzut§n a Ămechatronikaò kifejez®s §t®rt®kelŖdºtt az eredeti felfog§sm·d a 80-as ®vek kºzep®re 

megv§ltozott.

ÅA h®tkºznapokban is megjelenik az informatika.

Å90-es ®vek elej®n Mechatronika n®ven megjelenik az elsŖ egyetemi tant§rgy (Linz, Ausztria)

Miskolci Egyetem 95 Mechatronika alapjai

Tºrt®nelmi §ttekint®s

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA mechatronika sz· 

eredetileg a mecha nika 

®s az elektronika  szavak 

kiemelt r®sz®bŖl 

keletkezett. 

ÅAngolul: mecha nics -

elek tronics = mecha -

tronics

ÅM§s ºsszet®telben: 

mecha nika - elek tron ika-

informat ika  Ą 

mechatronika

Miskolci Egyetem 96 Mechatronika alapjai

A mechatronika tudom§nyter¿letei

Mechatronika

Mechanika,

g®p®szet

Elektrotechnika,

elektronika

Informatika

Modellez®s-

szimul§ci·

Folyamat -

ir§ny²t§s

Aktu§torok,

szenzorok
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ÅAktu§tor: beavatkoz·, v®grehajt· egys®g. AlapvetŖen erŖ ®s elmozdul§s alap¼ beavatkoz§s.

ÅSzenzor:  ®rz®kelŖ. Olyan szenzor§l§s is van, amely az ember ®rz®kel®s®t is meghaladja pl. 

m§gneses szenzor.

ÅModellez®s-szimul§ci·: Matematika modell elŖ§ll²t§sa, azon k²s®rletek elv®gz®se. Pl. DC motor 

szab§lyoz§si feladata.

ÅFolyamatir§ny²t§s: Automatika, Mechatronikai rendszerelm®let tant§rgyak foglalkoznak vele.

ÅTulajdonk®ppen az egyes r®szter¿letek eset¿nkben tant§rgyakat fognak jelºlni.

Miskolci Egyetem 97 Mechatronika alapjai

A mechatronika r®szter¿letei

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅSokan, sokf®lek®ppen fogalmazt§k meg a mechatronik§t.

ÅSchweitzer,  G. (1989): ĂA mechatronika  a m®rnºki tudom§nyok interdiszciplin§ris 

ter¿lete, amely  a g®p®szet, a villamosm®rnºki ®s az informatika  tudom§nyter¿leteire 

®p¿l. Egy tipikus  mechatronikai  rendszer  jeleket  fogad  a kºrnyezetbŖl, azokat  

feldolgozza  ®s jeleket  bocs§t ki  erŖk, mozg§sok ®s cselekv®sek form§j§ban.ò

ÅTov§bbi defin²ci·k:

ÅHarashima , F. Tomizuka , M. ®s Fukuda , T. (1996): ĂA mechatronika  a g®p®szet 

szinergikus  integr§ci·ja az elektronik§val ®s intelligens  sz§m²t·g®pes ir§ny²t§ssal, ipari  

term®kek tervez®se ®s gy§rt§sa sor§n.ò

Å1996-ban Brussel,H . M. az elŖzŖ megfogalmaz§st m·dos²totta ®s a mechatronikai  

rendszerek  tervez®s®n®l a ter¿letet §tfog· l§t§sm·dot hangs¼lyozta.

Miskolci Egyetem 98 Mechatronika alapjai

A mechatronika fogalma, defin²ci·ja
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Beavatkoz· 

jel

ÅA mai aut·kat szem¿gyre vessz¿k, akkor elmondhatjuk, hogy szinte m§r mindegyik rendelkezik 

Cruise  Control -al, azaz Tempomat  funkci·val.

ÅHa g®p®szeti szemszºgbŖl

ºsszevet¿nk egy r®gi ®s

¼j aut·t (belsŖ®g®sŤ

motorral szerelt),

akkor nem

t®rnek el nagyon.

Miskolci Egyetem 99 Mechatronika alapjai

Mechatronikai rendszer alapstrukt¼r§ja

G®p®szeti szerkezet,

eset¿nkben egy 

g®pj§rmŤ

K¿lsŖ hat§sok, erŖk, mozg§sok

£rz®kelŖ

(szenzor)

M®rt jel

Feldolgoz· egys®g

(PC, ÕC, PLC) Alapjel/referencia jel

Aktu§tor

(beavatkoz· egys®g)

K¿lsŖ 

t§pforr§s

Magas 

energiaszint

Alacsony 

energiaszint

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA tempomat  eset®n®l maradva: ®rz®kelŖ pl. indukt²v szenzor. Az aut· tengely®n tal§lhat· egy fogazott 

t§rcsa, a homloklapj§ra merŖlegesen van elhelyezve ez a fajta ®rz®kelŖ. Fogak kºzºtti h®zag Ą nem 

ad jelet, fog Ą jelet ad, ebbŖl lesznek impulzusok, ezek sz§m§b·l lehet sebess®get sz§m²tani.

ÅA feldolgoz· egys®g §ltal§ban a k®t input k¿lºnbs®g®t fogja k®pezni, azaz az elt®r®se a k²v§nt ®s a 

m®rt jeleknek, eset¿nkben a sebess®geknek. Megvan a saj§tos szabv§nyos nyelve.

Pl. az alapjel 130 km/h, a m®rt pedig 100 km/h, akkor az aut· gyors²tani fog.

ÅAlapjel:  Felhaszn§l·specifikus, teh§t Ŗ ²rja elŖ.

ÅAktu§tor: itt most egy pillang·szelep lesz,

amelyet ha nyit a rendszer, akkor gyorsul az aut·.

ÅEnergiaszintek:  megjegyzendŖ, hogy az

aktu§torok gyakran ink§bb magas

energiaszintet fognak k®pviselni. Egy

ilyen l§ncban a megfelelŖ

szintilleszt®srŖl gondoskodni kell.
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Egy®b mechatronikai fogalmak

Aktu§tor

(beavatkoz· egys®g)

G®p®szeti szerkezet,

eset¿nkben egy 

g®pj§rmŤ

£rz®kelŖ

(szenzor)

Feldolgoz· egys®g

(PC, ÕC, PLC)

Magas 

energiaszint

Alacsony 

energiaszint

Alapjel/referencia jel

Beavatkoz· 

jel
K¿lsŖ 

t§pforr§s

K¿lsŖ hat§sok, erŖk, mozg§sok

M®rt jel
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Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA r®gi rendszerek ¼jragondol§sa.

ÅNincs korm§ny a j§rmŤben.

ÅEgy koncepci· modell: aut·k tervez®s®t ²gy is 

lehetne.

ÅA jºvŖ lehet, hogy efel® az ir§ny fel® fogja terelni a 

j§rmŤfejleszt®seket.

ÅHa megn®zz¿k, az aut·iparban folyamatos a 

fejleszt®s.

ÅTesla aut·k Ą m®g fel¿gyeletet ig®nyelnek.

ÅEgy nagyon fontos k®rd®st felvet az ºnvezetŖ aut·k 

t®makºre, m®gpedig: Ki a felelŖs, ha egy ilyen j§rmŤ 

balesetet okoz? Ez jogilag nincsen tiszt§zva!
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Mechatronikai  szeml®letŤ tervez®s
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Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅElektromechanika :  olyan  strukt¼r§k, amelyeket  §ltal§ban az elektrom§gneses mezŖk 

kºlcsºnhat§sa jellemez  tºmeggel b²r· testekn®l. P®ld§ul rel®k, forg· villamos  g®pek, vagy  

villamos  line§ris hajt§sok. Teh§t olyan  rendszerek,  amelyek  villamos  energi§t alak²tanak §t 

mechanikai  energi§v§. Pl. h§ztart§si berendez®sek: mos·g®p, k§v®dar§l·.

ÅFinommŤszertechnika (mikromechanika ): az alkalmazott  fizika,  mechanika,  elektrotechnika  ®s 

elektronika,  a mŤszaki optika  ®s ezek vegyes  ter¿leteit, valamint  az elektronikus  inform§ci· 

feldolgoz§s minden  r®sz®t mag§ba foglalja . A term®kek m®rete a n®h§ny millim®teres 

nagys§gt·l eg®szen a mikrotechnik§ig terjed . A mikro  elektromechanikai  rendszerek  (MEMS) 

integr§lt szenzor -,inform§ci·feldolgoz· ®s aktu§tor komponensek  miniat¿riz§lt 

ºsszess®gek®nt ²rhat· le (alkatr®sz m®retek 1-100 Õm).

ÅAdaptronika : az anyag -szerkezeteket  az anyagba  integr§lt szenzorokkal,  aktu§torokkal ®s 

inform§ci·-feldolgoz· elektronikus  komponensekkel  kombin§lj§k, illetve  akt²v 

rendszerekk®nt tov§bbi funkci·kkal l§tnak el. Az eml®kezŖ anyagokat  ®rdemes megeml²teni: 

Ťrtechnik§ban antenna  mozgat§sokra.
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A mechatronik§val rokon fogalmak
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Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅKinematikai  funkci·k: Mozg§sb®li funkci·k, hogy  a mechatronikai  rendszer¿nk valamilyen  

mozg§st hozzon  l®tre. Egy tºmegpont p§ly§ja, ®s a hozz§tartoz· helyvektor,  amely  a 

vonatkoztat§si rendszer  orig·j§b·l indul .

ÅDinamikai  funkci·k: erŖviszonyokkal, mozg§segyenletekkel foglalkozik .

ÅTekints¿k az al§bbi differenci§l egyenletet :

ÅSzab§lyoz§si funkci·: j· p®lda a lift  szab§lyoz§s Ą sim§n indul,  ®s §ll meg.
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Mechatronikai rendszerek fŖ funkci·i

X Y

Z

O

)(tr
C

Á
ÄᴆÒ

ÄÔ

Ö
ÄᴆÒ

ÄÔ

ᴆὊ άᴆὥ Ą ᴆὊ ά
ÄᴆÒ

ÄÔ
, ez az impulzus t®tel. (Newton II. axi·m§ja, a 

dinamika alaptºrv®nye)

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅEgym§ssal kapcsolatban  §ll· elemek  halmaza,  amelyet  a rendszer  hat§ra-, a mŤkºd®s- ®s a 

funkci· egys®ge- (feladat  v®grehajt§s§t jelenti),  valamint  bizonyos  esetekben  az ºnmŤkºd®s-, 

ºnszab§lyoz§s jellemez .

ÅA rendszert  ®rhetik zavar§sok, zavar·jelek is .

ÅLehet  z§rt egy rendszer,  ekkor  nincsen  kapcsolata  a kºrnyezettel. 

ÅEgy rendszer  jellemzŖ fel®p²t®se:
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A technikai rendszer fogalma

Rendszer

BemenŖjel (input) KimenŖjel (output)

u(t) y(t)

103

104



2025. 09. 01.

53
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ÅA mechatronik§ra jellemzŖ az ¼n. z§rt hurk¼ rendszer,  amely  visszacsatol§st is  tartalmaz :

ÅNy²lt hurk¼ rendszer : ekkor  nincsen  visszacsatol§s, ez nem jellemzŖ a 

mechatronik§ra.

ÅA visszacsatol§snak k®t t²pusa lehets®ges:

ÅNegat²v (-) visszacsatol§s: ekkor  van es®ly, hogy  egy stabil  rendszert  kapjunk  

v®geredm®nyben pl . inverz  inga  szab§lyoz§s§n§l

ÅPozit²v (+) visszacsatol§s: erre  j· p®lda az erŖs²tŖ, amikor  a koncerten  a mikrofon  elkezd  

gerjedni .
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Rendszerek

Rendszer
u(t) y(t)

Kompenz§tor
+

-
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M®rt®kegys®gek, 
sz§rmaztatott mennyis®gek
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ÅSI Ą Systeme  International 

dôUnites, azaz Nemzetkºzi 

m®rt®kegys®gek rendszere

(ISO 31 ®s ISO 1000) Ą ISO/IEC 

80000, ISO jelent®se: International 

Organization for  Standardization ;

IEC: International Electrotechnical  

Commission

DIN 1301, DIN jelent®se: 

Deutsches  Institut  f¿r Normung  Ą 

N®met Nemzeti Szabv§ny¿gyi 

Szervezet
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Nemzetkºzi SI alapmennyis®gek ®s alapegys®gek
Alapmennyis®gek ®s 

jelºl®s¿k

SI 

alapegys®gek

neve

SI 

m®rt®kegys®g

Hossz¼s§g:   l m®ter m

Tºmeg:   m kilogramm kg

IdŖ:   t m§sodperc s

Elektr. §ramerŖss®g:   I Amper A

Termodin. hŖm®rs®klet:  T Kelvin K

Anyagmennyis®g:   n mol mol

F®nyerŖss®g:  I (intenzit§s 

sz·b·l)

candela cd

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA nagyon kicsi vagy a 

nagyon nagy mennyis®gek 

egyszerŤbb le²r§s§ra 

haszn§ljuk.

ÅManaps§g m§r van 

l®tjogosults§ga a zetta- 

(ρπ) ®s yotta - (ρπ), illetve 

a zepto - (ρπ ) ®s a yocto - 

(ρπ ) prefixumoknak is.
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Prefixumok
(elŖtagok)

ElŖtag neveElŖtag jeleSzorz·t®nyezŖT®nyezŖ neve

Atto

Femto

Piko

Nano

Mikro

Milli

Centi

Deci

a

f

p

n

Õ

m

c

d

ρπ
ρπ
ρπ
ρπ
ρπ
ρπ
ρπ
ρπ

Trilliomod

Billi§rdod

Billiomod

Milli§rdod

Milliomod

Ezred

Sz§zad

Tized

Deka

Hekto

Kilo

Mega

Giga

Tera

Peta

Exa

da

h

k

M

G

T

P

E

ρπ
ρπ
ρπ
ρπ
ρπ
ρπ
ρπ
ρπ

T²z

Sz§z

Ezer

Milli·

Milli§rd

Billi·

Billi§rd

Trilli·
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ÅAz SI egys®gek tºbbszºrºseit ®s decim§lis tºrtr®szeit az egys®g neve elŖtti elŖtag jelºli, 

betŤkºz n®lk¿li ²r§ssal, ®s egy egys®get k®pez.

P®ld§ul: milli gramm (mg)

Å¥sszetett elŖtagok nem k®pezhetŖk

P®ld§ul: mikrokilo gramm  (Õkg)

ÅA SZ¥Gegys®gek (fok, perc, m§sodperc), IDŕegys®gek (perc, ·ra, nap, ®v) ®s HŖm®rs®klet 

egys®gek (fok, Celsius, Kelvin) elŖtt nem haszn§lunk elŖtagot!

Miskolci Egyetem 109 Mechatronika alapjai

Prefixumok (elŖtagok)

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

Miskolci Egyetem 110 Mechatronika alapjai

Mozg§s§talak²t·k 
t§rgyal§sa
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ÅA forg· mozg§st ugyancsak  forg· mozg§ss§ alak²tjuk, de pl . fordulatsz§m v§ltoz§ssal.

ÅErre a mozg§s§talak²t·ra j· p®lda a bicikli  l§nchajt§sa.

ÅSz²jhajt§s eset®ben lehet:

lapossz²j, ®ksz²j, fogassz²j.

ÅFogasker®k hajt·mŤ:

Ćtt®tel: Hajtott ker®k fogsz§ma osztva a hajt· ker®k

fogsz§m§val: É

ÅVan az ¼n. hajt·viszony, amely az §tt®tel reciproka .

ÅAz oszt·kºrºk ®rintkeznek.
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Forg·-forg· mozg§s§talak²t·k csoportja

Hajtott ker®k 

(z2)

Hajt· ker®k 

(z1)

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA forg· mozg§st halad· mozg§ss§ alak²tjuk.

ÅForgatty¼s mechanizmus  pl . belsŖ®g®sŤ motorn§l, dugatty¼s kompresszorn§l.

ÅEz a mechanizmus  ɤ szºgsebess®gbŖl v sebess®get fog  elŖ§ll²tani.

ÅErŖsen nemline§ris a kapcsolat .

ÅFogasker®k-fogasl®c kapcsolat :

ÅFogasker®k csap§gyazva

Miskolci Egyetem 112 Mechatronika alapjai

Forg·-halad· mozg§s§talak²t·k csoportja

ɤ

ɤ

v
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Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅGoly·sors·s hajt§s:

ÅItt  line§ris lesz  a szºgsebess®g ®s a sebess®g kapcsolata .

Åʖ , azaz 1 teljes kºr¿lfordul§s radi§nban

osztva az 1 kºr¿lfordul§shoz sz¿ks®ges idŖvel.

ÅElk®pzelhetŖ, hogy nagy menetemelked®s

eset®n az ors· egyenesvonal¼ mozgat§s§val

lehet forg·mozg§st l®trehozni.
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Forg·-halad· mozg§s§talak²t·k csoportja

Anya

Sz§n

Ors·

INPUT

OUTPUT

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅFogasl®c-fogasker®k-fogasl®c kapcsolattal :

ÅInd²t·motor (beh¼z·tekercs, 

fogasker®k kapcsol§sa).
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Halad·-halad· mozg§s§talak²t·k csoportja

ɤ

v

v
1v
C

2v
C

113

114



2025. 09. 01.

58

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k
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Szenzorok alapvetŖ 
t²pusai

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA szenzorok  fizikai - vagy  k®miai jeleket  alak²tanak §t, tºbbnyire elektromos  jell®. A 

rendszerben  vannak  ¼n. §llapotv§ltoz·k, amelyek  felvett  ®rt®keit az ®rz®kelŖk biztos²tj§k.

Å A szenzorok  a bemeneti  v§ltoz·kat az inform§ci· feldolgoz·hoz (digit§lis, anal·g, hibrid)  

tov§bb²tj§k, amely  meghat§rozza a sz¿ks®ges aktu§tor beavatkoz§sokat.

ÅA szenzorok  az automatiz§l§sban az emberi  ®rz®kszerveket helyettes²tik.

ÅEgy ĂegyszerŤò ®rz®kelŖ blokkv§zlata:

ÅLegyen  p®ld§ul egy erŖm®rŖ cella :

ÅA fizikai  jel  az erŖ lesz .

ÅA kºztes jel  a m®rŖb®lyeg megny¼l§s§b·l ad·d· ellen§ll§sv§ltoz§s Ą fesz¿lts®gv§ltoz§st fog  jelenteni .

ÅAz elektromos  jel  lehet : anal·g vagy  digit§lis.
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£rz®kelŖk

M®r®s 

felvevŖ

M®rŖ 

§talak²t·

Fizikai jel Kºztes jel Villamos jel
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Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅA folyamatir§ny²t§sban gyakran  bin§ris jel  sz¿ks®ges, ami  egy objektumnak  valamely  helyen  

val· jelenl®t®t, vagy  nem jelenl®t®t jelenti . Az ilyen  feladatokat  az ¼n. kºzel²t®skapcsol·s 

szenzorokkal  oldj§k meg,  amelyek  a mechanikus  kapcsol·kkal szemben  az al§bbi elŖnyºkkel 

b²rnak:

ÅerŖmentesek, visszahat§smentesek, ¿tkºz®smentesek,

Ånagy  kapcsol§si gyakoris§g, magas  kapcsol§si frekvencia,

Åkop§smentesek, csek®ly karbantart§si ig®ny,

Åagressz²v kºzegekkel szembeni  passzivit§s.

ÅAlkalmaz§suk c®lja funkcion§lis plusz  m®g a:

Åenergia - ®s nyersanyag  takar®koss§g,

Åa term®kminŖs®g jav²t§sa,

Åa termel®kenys®g nºvel®se, a kºrnyezeti terhel®s csºkkent®se, a munkahely  humaniz§l§sa.
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£rz®kelŖk

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Int®zeti Tansz®k

ÅEgy ¼t (szakasz),  vagy  szºg (elfordul§s) lek®pz®se egy ellen§ll§s v§ltoz§sra.

ÅA ki®rt®kel®s egy fesz¿lts®goszt· alapj§n tºrt®nik, ahol  a potenciom®ter csuszk§ja az 

ellen§ll§s v§ltoztathat· r®sz®t tapogatja  le ®s k®t r®szellen§ll§sra osztja,  amelyek  v®g¿l 

ki®rt®kel®sre ker¿lnek.

ÅElŖnyei:

ÅEgyszerŤ fel®p²t®s (R, cs¼szka)

ÅOlcs·,

ÅK¿lsŖ elektromos  zavarokkal  szemben  ®rz®ketlen,

ÅSz®les m®r®si tartom§ny,

ÅRedundancia  megold§sa probl®mamentes.

ÅH§tr§nyai:

Å Zajos  (r®gi r§di· recseg  hangerŖ §ll²t§sakor),

ÅMechanikus  kop§s Ą ®rintkez®s bizonytalann§ v§lik, ebbŖl ad·dik a zajoss§g is,

ÅRezg®sn®l a kimenŖjeln®l is  lehet  zaj, mivel  ekkor  a cs¼szka elt§volodhat a fel¿lettŖl.
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Potenciom®ter

+

-

U0

Ukit

Uki  ar§nyos lesz a 

t t§vols§ggal.

¦zemanyagszintjelzŖn®l, vagy g§zped§ln§l (r®gi aut·kn§l bowdenes  volt a g§zped§l).
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ÅF®mes anyagok  ®rz®kel®s®re alkalmas  szenzor .

ÅEgy f®mesen vezetŖ anyag  a szenzor  el® ®rve megv§ltoztatja a m§gneses teret . Ez a v§ltoz§s a tekercsre  visszahat,  ®s 

annak  impedanci§ja megv§ltozik, amit  egy elektronika  fog  ki®rt®kelni. A t§rgyban ºrv®ny§ram (nem ferrom§gneses ®s-

ferrom§gneses anyag)  keletkezik  (transzform§tor elv) . Az ®rz®kel®si tartom§ny f¿gg a t§rgy anyag§t·l. Ferrom§gneses 

anyagn§l van m®g az ¼n. §tm§gnesez®si vesztes®g is .

ÅAz impedancia  (v§ltakoz·§ram¼ ellen§ll§s) v§ltoz§s a komplex  sz§ms²k I. ®s IV. s²knegyed®ben szeml®ltethetŖ. A val·s 

r®sz mindig  pozit²v, a k®pzetes, ferrom§gneses anyagokn§l pozit²v, nem ferrom§gneses, vezetŖ anyagokn§l pedig  

negat²v.

Å2 §ramkºr fog  l®trejºnni (transzform§tor jelens®g fog  fell®pni):
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Indukt²v szenzor

M12

R1 R2Prim er oldal :

£rz®kelŖ

tekercs

Szekunder  oldal :

T§rgy

F®mlap

Szenzortest

Homlokfel¿let

¥rv®ny§ramok 

keletkeznek

~

t
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ÅA bemenŖjel a f®m t§vols§ga (t) a szenzor  homloklapj§t·l lesz .

ÅA kimenŖ jelet  az impedancia  megv§ltoz§sa fogja  eredm®nyezni.

ÅEgy kapcsol· (IGEN/NEM) t²pus¼ szenzort  vizsg§ljunk meg.

ÅA kapcsol§si diagramon  l§that·, hogy  k®t diszkr®t ®rt®ket tud  az ®rz®kelŖ szolg§ltatni.

ÅA szenzor  kapcsol§sa ®s kikapcsol§sa kºzºtt l§that· egy h t§vols§g, amelyet  hiszter®zisnek 

nevez¿nk. A hiszter®zis elengedhetetlen  a szenzor  stabil  mŤkºd®s®hez.

ÅA hiszter®zissel elker¿lhetŖ, hogy  a kapcsol§si ®s kikapcsol§si pont  ne egyezzen  meg,  mert  

akkor  a szenzor  folyamatosan  ki -, be kapcsolna  (chattering ).

ÅĆramkºr, ami  hiszter®zissel rendelkezik : Schmitt  Trigger .
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Indukt²v szenzor F®mlap

Szenzortest

Homlokfel¿let

¥rv®ny§ramok 

keletkeznek

~

t

KimenŖ jel

t [mm]

h
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ÅTulajdons§gai:

ÅF®mek ®rz®kel®s®re,

ÅEgyszerŤ kivitel,

ÅAlacsony  kºlts®g,

ÅMagas a k¿lsŖ zajjal  szembeni  ®rz®ketlens®ge,

ÅDinamikus  m®r®si elv,

ÅA m®ret®nek csºkkent®se behat§rolt (tekercs  nem lehet  

ak§rmekkora),

ÅLass¼ v§ltoz§s detekt§l§s§ra (kv§zistatikus eset)  nem 

biztos,  hogy  alkalmas .

ÅL®gr®s v§ltoz§sra ®rz®keny.

ÅAlkalmaz§sok: fordulatsz§m m®r®sre, diesel  

adagol·berendez®s tŤmozg§s§nak figyel®se.
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Indukt²v szenzor

G®p®szm®rnºki ®s Informatikai Kar
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ÅA kapacit§s egy kondenz§torhoz kºtºtt fogalom :

ÅA k®t fegyverzet  kºzºtt valamilyen  szigetelŖ anyag  tal§lhat·, a kapacit§s m®rt®ke 

sz§m²that·: #

ÅAz abszol¼t permittivit§s (anyagi  minŖs®gre jellemzŖ §lland·) sz§m²that·: ʀ ʀʀ, 

ahol  az ʀ a v§kuum permittivit§sa, ʀ a relat²v (v§kuumhoz k®pesti) permittivit§s.

ÅEnn®l a szenzorn§l ezt a z§rt fegyverzetet  megnyitjuk : a k®t fegyverzet  kºzºtt l®trejºn 

a villamos  erŖt®r.
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ÅAz indukt²v ®rz®kelŖkhºz hasonl·, de nem sz·rt m§gneses t®rrel, hanem  sz·rt  elektromos  

t®rrel mŤkºdnek. A detektor  az indukt²vhoz hasonl·an, az  oszcill§tor amplit¼d·j§t ®rz®keli ®s 

ebbŖl k®pez kapcsol· jelet,  de az  oszcill§tor jel®t nem az induktivit§s, hanem  a kapacit§s 

befoly§solja. ElsŖsorban szigetelŖ anyagok  detekt§l§s§ra haszn§lj§k.

ÅTart§lyok folyad®kszintj®nek ®rz®kel®s®re is  haszn§lj§k, ahol  nincs  m§s zavar· t®nyezŖ.  

Szaniterekben,  pl . automata  k®zsz§r²t·ban, v²zcsapn§l haszn§lj§k.

ÅHa szigetelŖ az anyag,  akkor  impedanciav§ltoz§st ®rz®kel¿nk.
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ÅTulajdons§gai:

ÅOlcs· kivitel,

ÅAz iparban  is  elŖszeretettel alkalmazz§k.

ÅIGEN/NEM t²pus¼ szenzor  kapcsol§si diagramja .

ÅAmiket  eddig  n®zt¿nk kimenŖjelek vonatkoz§s§ban a kapacit²v ®s indukt²v 

szenzorokn§l, azok digit§lisak voltak  (IGEN/NEM).

ÅIntelligens  szenzorra  jellemzŖ az ¼n. egyenletesen  l®pcsŖzºtt kimenŖjel alak .
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ÅReed rel®:

ÅAlkalmaz§si ter¿let¿k igen  nagy,  p§r p®lda: 

pneumatikus  munkahengerek  v®ghelyzet®nek-, 

riaszt· rendszerekn®l ajt·nyit§s ®rz®kel®se.

ÅM§gneses erŖt®r hat§s§ra a ferrom§gneses mozg· 

®rintkezŖ hozz§®r az §ll· kontakthoz,  ²gy kapcsolni  

fog  a rel®. A v®dŖg§z tºbbnyire nitrog®n szokott  lenni,  

ez§ltal a kontaktusokat  megv®dik az er·zi·t·l. Az 

®rintkezŖk bevonata : arany,  ez¿st, r®z szokott  lenni . 

Pneumatikus  munkahenger  dugatty¼ja tartalmazza  az 

§lland· m§gnest, mely  mŤkºdteti a v®ghelyzetekn®l 

tal§lhat· reed-rel®ket. Kapcsol§si frekvencia  kHz 

nagys§grendŤ. H§tr§nya az ilyen  kapcsol·knak a 

Perg®si jelens®g, amely  miatt  bekapcsol§skor az 

®rintkezŖk rugalmasan  egym§snak ¿tkºznek, emiatt  

n®h§ny peri·dus¼ ki -, bekapcsol§s detekt§lhat·. 

Anyagf§rad§s, ®rintkezŖk ºsszeheged®se is  a 

h§tr§nyok kºz® sorolhat· 
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ÅHall  szenzor :

Å I §ram folyik  §t egy f®lvezetŖ lapon,  amelyet  m§gneses t®rbe helyezve,  az 
elektronokra  a Lorentz -erŖ fog  hatni,  ²gy megjelenik  a has§b k®t oldal§n a 
5  Hall  fesz¿lts®g, amely  m®rhetŖ.

ÅA m§gneses indukci· vonalak  merŖlegesek a f®lvezetŖ lapk§ra, a tºlt®sek 
elt®r¿lnek a " ir§nya f¿ggv®ny®ben. A fesz¿lts®g akkora,  hogy  a 
tºlt®shordoz·kra hat· Lorentz  erŖt kompenz§lja. A terheletlen  Hall  

fesz¿lts®g (" merŖleges a lapk§ra):

5
")

ÎÅÄ
ȟ

Åahol  Ὠ a f®lvezetŖ vastags§ga, Ὡ az elemi  tºlt®s, ὲ az elektronok  
koncentr§ci·ja. A f®lvezetŖ anyaga  gyakran  GaAs.

ÅTºlt®sekre hat· Lorentz -erŖ: ᴆἮ ÑἏ ἾἹ Ἄ, azἏ hat§sa elhanyagolhat·.

ÅAlkalmaz§s: BLDC motorokn§l fordulatsz§mm®rŖ, §raml§si sebess®g 
m®r®s, m§gnesk§rtya olvas·.

ÅKapcsol· t²pus¼ szenzor .
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