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A tahdt§rgy tel j es2t ®se

AA f® ®v el sR fel ®hemrm pnBswmatki K&EH®ben a mechatroao
i smeretanyag 8tad8sa t°rt®ni k _'meg.

AAz al §2rg§s felt®tel e:
A2 darab z8rthelyi dolgozat | egal 8bb el ®gs®ges

AA pneumati kai l[‘aborat - -riumi gyakorlatok hib§t
AA f® ®vk°zi z§rhelyi alapjj@esemeg®ns8&nliott jegy Kk
Aergsbeli vizs/fdeymaljicka: ¢ Bse: Mechatroni ka r®sz:

A jeles (90-100%), A jeles (85-100%),

Aj . -89%p Aj - -84wp

A ke zepe-37%|, 66 Akozepe32%|,61

Ael ®gs ®g-€5%), ( 51 Ael ®gs ®g-€0%), ( 50
Ael®gtelen (< 5p%Ael ®gtelen (< 50%
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ATi szt 8n pneumat il
kapcsol 8sok
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AElektropneumatikus
kapcsol 8sok

AHi draul i kus kap
AElektrohudraulikus
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Revid t°rt®nel mi gttekin

. Aelopil :
AA pneumatika sTr2tett | evegRvel t°rt®nR I?‘n,un_kav®

foglalkozik. A g°r°g eredetT kifejez®s kEtisr®sz
pneuma®s Kk iatike.m El Rz R a I®Iegz@ﬁrge,azleveg),.zrfm

ut - bbi sz.- a mozg8stanra utal __
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Revid t°rt®&nel mi

XX. sz8z
Al pari alkal maz&8sa a sTasZtepe%m;aﬂk:jsar‘
®vektRI lett jellemzR. vo)
AA XX. sz8zad k°zep®tRIl az |parbar“ \
is a sTr2ztett |l evegRs rendszerek ¢
automati z8Iltak. Magdeburgi
AAmi kor a munkav®gzR ®s vez(r_'es
|l evegR, akkor az adott renb
pneumati kusnak nevezhetR.
AA XX. sz8zad k°zep®t Rl meg
automati z8l 8snak k%sz°nhet
rendszerek vez®rl| ®s®t egyr

elektromos jel A elektropneumatika. .
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Al kal maz 8s. ter ¢loete
AA neh®z, monoton fizikai munka kivs§lts§sa, a gy§&rt
meggyors2t8sa, mel yhez sz ks®g van energi 8ra, mun
vez®rl R eszk®z%°kre.
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szersz8madagol - k,
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Pneumati ka el Rnyei, ®s hs§
AA sTr2tett levegR, mint k°zeg kompressz2z2bilis, azaz
EI Rny ‘; H8tr 8ny °
AEnergiat8rol 8s, energiatoy8bb2t8&§8s ®s ig®ny szerinti
felhaszng8l §s. ANem, vagy csak korl 8§tozot
AA csRvezet®kben nagy 8raml| 8még: sebess®g.
AK¢l sR hat§8sokra ®rz®ketlen (mgegnéseé®s®R] figgetlen,
radioakt?2v sug8rz§8s, nedyvg mozg§8s,
AA pneumati kus hajtgsok t%l|lteeWPonhetsRpoz2cions§l §s,
Al zemi jellemzRk (erR, forgat 3ieomatr@k, pSrhuzamos moz
fordul atsz8m, sebess®g) megviiNemgyobat § aaa siVgtekeshpd.s s ®g (
egyszerT. ASzennyezRd®seket, vizet e
ARobbangsbiztos. AKi &r aml |l evegR hangos, e
ANincs sz¢ks®g visszavezetRABagp @®sRio®8pbéset ®>n, nag
kezel ®sre (szabadba t8voziAkGECLtal 8ban ken®st ig®nyeln
AAz egys®gnyi tel jesz2tm®nyreeset®nYfajlagos t°meg
kicsi.
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M®rt®kegys®gek r °.v,i d S S
AAIapm®rt®kegys®gek. Mennyi s®gel 2| @dBrt ®kegy$ ®g
Hossz s m®t er (m)
T° medg m kilogramm (kg)
I dR t m8&§sodperc]| (s)
HRm®r s ®k | dt Celsius-fok (0C)
Cramer Rlss @g amper (A)
Mennyi s®gl °| ®K®pl e M®r t ®kegys ®(
Aszs§rmaztatott mer|E'@& egyls®gekFsPAA |Newton(N) IN=1lkgms?
P=F/A Pascal (Pa) 1Pa = 1N/m?
Ny om§s R - bar 1bar = 100 000N/m?
Munka W W=F As | Joule (J) 1J = 1Nm
Tel jesz2{ m@®ny P=Wi/t Watt (W) 1W = 1Nms?
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A nyoms§s

AA nyom8s skal 8ris mennyis®g, teh8t nem irs8nyfg¢g
kifejtett nyom8s egyenletesen - terjed tova, ®s i

Al Pa nyom§8s egyenl R az egys®gnyi nagyss8g¥% fel ¢l
nyom-er Rvel

& Oabszol at nul |l pont

11 ®gk°ri vagy at mospzf)®ri kus nyom§s
2abszol ¥t pwywoRss) (
3pozit2v tYdip,omE&€mi (Ayom8s)

4negat?2v t ¥ )NnyomgsSkKentett nyomS§s,
@ v8kuumtechnika

’ Pabs = Pam Npc ‘
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A nyomS§8s

AA tengerszinten m®rt nor m§l | ®gk ®r i
1013 mbar = 1013 hPa = 760 torr ~ 1 bar Pabs P
AP®l da nyom§s megad§s§r a: 3l 1@
1) P = 2,5bar 25
P, =15bar
2 + -
. : 2) P..= 0,2bar
Pneumati ka nyom§SSZ|ntJ)ePE. 0.8 bar

@ o 51 N

AKi snyompfes.¥4-6barAvez®rl| ®sr 1+ +

AKezepes nysBmEAN%ez®r | ®sre, teszt flel adatokr a

ANagyny o prs.28-16 bar A ipari pneumatika 0,02 @

Mi ®rt nem al kal maznak 16 bar feletti nyom8st ?
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G8zok 8l Il apotvsglt:ooz8sai
AA g8z 8§l |l apot§t a nyom§s, t®rfogat ®s a-Lisfam®ss @k Bet ]l
Mariotte t °r v®ny 2rja | e.

Ny o m&Rm®r s ®k

Nyom8§ ®r f ogat T®r f ehgRan®r s ®k | et
__e NGO

A . t\l(
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1 2

Mechatronika alapjai

Miskolci Egyetem 13
13
: G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikai nt ®z et

A sTr2tett | evegRcel R8I I

Avgzl atos 8§br8zol §8§sa a folyamatban r®sztvevR ele
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t levegR elcbRS8I | 2t
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A Spagettl dlag ram: Lépcsék Szennyezddés ElSkészités
beszivas por szivoagi sziiré
szennyezodés
g6z6k
strités olaj
olajlerakodas
kopadék
hiités viz sziré
levalaszto
szaritas vizg6z szarité
tarolas rozsda
rozsda por
elosztas reve
karbantartas viz sziré
szabalyozo, olajozé
(sziikség esetén)
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L®gh§| -zat ki ®p?2t:®s ®nek
[Ty
3 | 3
b%%atb

ALines®si sk°r gerincvezet ®k:
Korvezeték

Megfelel R lejt®srRI gondoskodni g
1-2% nagysBgidenzv?zz |l efoly8sgas
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[= — e = |
N |
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1 A B c D [
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LevegRsz8r 2t 8§s

AA megfelelR tisztas8§g¥% sTr2tett levegR el Rk°vet

AA I evegR nedvess®gtartal ma sem el hanyagol and- s
|l evegR nedvess®gtartal m&t 'valamilyen m-don cs®°k

AA hRm®r s®kl ettRI f¢gg, hogy a levegR mennyi ned
hRm®r s®kl eten te°hbhbet

H8r om megol d§s.:
AHTtvesz§&r2t

AAdszorpci oA tsizs8zrt2&n8sfi zi kai
AAbszorpci - sA tsizs8zrt2&n§ sk ®mi_a'i :
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AL®nyeg®ben a harmatpont al§ hTt®s a
mTkeodik.

AA levegR Il ehTt®s®vel a pg§ratartal om

r®@sze kivsglik. A hTtRaggreggt seg2t Hatsaggregst

sTrztett | evlEgRP z*R2t®s +4

g Sz8r2ott
hRm®r s®kl etre hTtik a hRcser ® Rhan. gl tal a
v2zgRz ®s az olajk®d nagy r ®sze€ vl ik ®s a
|l ev8l aszt: -ban (H) az 8r mHR:serR%‘U.I LevegR
kicsaphat " <! bevezet@s
AA Il evegR tel2tetts®g®t Tn. |har matpont i
g°rbe szeml ® teti a R s®kl et
féeéggv®ny ®ben. J<
HTtR
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Adszorpci-s sz8§ rNe%s'fveg%Emm@s
ok sk

z8rt nyitott
ATisztsgn fizikai elj8r§s mely sor§n_.a
sz8r2t8s®rt felelRs t°f t . :
gyakorl atban sAislzd ¢ ik FItR|xi| Szlikagai1 | ™" z8rt N
. . : Szilikag® 2
(fel¢leti feszelt s®g e test )t (regener§- [j a ki) . (sz8rt- )
. . - |- d8s alatt) nyitott z8rt
ATel 2t Rd®szult Bkh@y@®Rder Ten
regener 8liedmedteg2tett | e gt P
seg?2ts®g ®vevdrzjvibilise h § t ventil§tor meleg levegR
folyamat. %

A48 - rs8nk®nt a k®t tartgly funkci g8t

_ nyitott
megcser ®| i k. szTrR
sz8raz levegR
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Abszorpci -s sz8r 2.t

ATiszt&n k®miai elj§&r§s. TSZ§r2t0ttIevegR

AA sTr2tett | evegRt egy sz§r2t egen
vezeti k 8t, mely megk?t.i —a |
tal 8l hat- nedvess®get k®mi ai

Sz8r%- anyag &
Alrreverzibilis folyamat“sf tg,hg§

el haszngl -di k a t°ltRanyag.

AA t°l tRamnyagsz§r2tand.- Kandepzir

t ®r f ogat'8rama hat8§rozza meg i g

csereperi -dus§gt. t >|<K0ndenzv2z

AA sz8r2t-anyag tartalmS'NeagXeSIce\ée9$®j t | legngedR

k®zi m-don, illetve automati kusan el v®gezni

AOl ajsz8rmaz®kokat “is k®pes | ev8lasztani
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el Rk®sz2?2t ®s,: szTr

AFel adatuk: a szil g§rd ®s folyad®k
anyagok eltgvol2tg8sa a sTr2tett |

Jel k®pek: =
1 ) : v
Tiszt8&n szil 8rd szemcsetar A S ZTr ®s
Sz(ré
1 2 betét
@—Szil-éridlletve pg§ratartal om
manu§lis kondenzvzz |leeres e
Automata
leereszté
1 2 szelep
QSzil-éridlletve p8ratartal om
aut omati kus kondenzv2z |leer
Miskolci Egyetem 23 Mechatronika alapjai
23
G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kai nt ®zeti
LevegR el Rk®sz2t ®se: nyom8ssza

Forgatégomb
AA nyom&scs°kkentR felac
rendszer nyom8s8t 8§l 1l ar
tartsa. Ezt csak ¥Ygy -t
szekunder nyom8s. ki sebtftpL
primer 8gi nyom8s, ez®r
cs°kkenteni k®pes a nyc

‘ Szekunder oldali

légtelenités —
égtelenités Rugé

Membran

Szeleptanyér
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LevegReIRk@szZtR e gy s ®g

N®h&8ny, kereskedel mi forgalomban
kaphat - egys®g r°vid b

LevegR el Rk®sz?t
egys®gek

-modul 8§8ri s ®s bR
rends'zert - IGlL¢BD
-Css'orozat f ®m
v®dRbur kol attal
-bi zt on®&s§gli§gyi nd
szelepek

c;automati kus v2zleeres z
ol ajfeltolt®s °nfelsz?
-nyom§sfel¢ggyel R egys®g |
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neumatikusan

LevegRel Rk®SZZ+,D gnr.\)/e‘cz@?\e).,tl

N®h 8ny, kereskedel mi f
kaphat - egys®g r°vid b
ANL sorozat¥% |l evegR el

(
(

SzTr T, nyom§scs°kkentI3Ny0m§scsokkuntR

®s ol ajgozir T, nyom§scs®°kkenttRT, nyom§scs°®kke
SzTr Regys®gek kulcsoskivitel ®s’ ol ajoz-

El osz
egys®

El z8&r - sz

o el e P .
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LevegRel Rk®s z?2t R e s ®g

N®h&8ny, kereskedel mi forgal omb aphat -
egys®g r°vid bemutat 8sa: -

AAS2/ AS3 sorozat¥% |l evegR el el er
Kondenz8tum | eeresztR szel
AF®l automati kus
A Automatikus ;ny om§s ment es
81 | apot bmyibott
A Automatikus ,ny o m§ s me n.t e's ~1
8§l |l apot ban W
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Pneumati kus haj tMgg2darabd k°zi

A munkahengerek: a nyom8si ener
munkav®gz®ss®.

e
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G®p®szm®rn°ki ®s | nformati

Robert Bosch Mechatroni

Csoportos2t §s

ABekapcseol §sr a

AKi kapcsol §sr a vﬁ_mm

AFel kapcsol §sra

ALekapcsol &8sra k®s]l
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k ai

©
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As G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
e & Robert Bosch Mechatroni kai nt ®7 et i

Bekapcsol 8sr a k®s|IE
AlJel k®p ®s jeldiagram ®r te) meld

A
R
Z A
—>
Tl
X (¥
T AR R N N G _
®V VA
13 0 1
TR N I I A— _
AO .
Miskolci Egyetem 75 . qi . Mechatronika alapjai
75
gg G®p®szm®rn°ki ®s I nfor mati@ Kar
LYo Robert Bosch Mechatronikai nt ®zet i

Ki kapcsol 8sra k®sl.eltete
AlJel k®p ®s jeldiagram ®rtel mez®se:

A 1

Z
z g7 DN N N
L _ 1

o
vy—

o
A
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F: G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
J‘Eji Robert Bosch Mechatroni kai nt ®zeti
Fel kapcsol 8sra k®s,) el tet
Alel k®p ®s jeldiagram ®rtel mez®se:
A A A N S (R I )
Z
0 13
2 >
—> \\ S U T
=T A
0 t
N j
ORv -
13
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. . G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kai nt ®zet i
Lekapcsol 8sra k®sleltete
Alel k®p ®s jeldiagram ®rtel mez®se:
A 1 ,,,,,,,,,,,,,,,,,, _
Z t
0
2o B "
T 1 ,,,,,,,,,,, _
A t
0
® V o >
13
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

Pneumatil Kus s 7z

Miskolci Egyetem 79 Mechatronika alapjai

79

G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

8§81 - fel ®

AAdott sz8m¥% ciklus el v®

HENGSTLER
]

AKivitel szempontj bl I
AFel fel ® sz8&ml 8§l
ALefel ® sz8&8ml 8l

2
z|(®

L3 @

12,
A

@

Made in Germany
& )

=J|

nm
<l

g
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

Elektropneumatika

Miskolci Egyetem 81 Mechatronika alapjai
81
% G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
N Robert Bosch Mechatronikai nt ®zet i
Elektropneumatika
ANeh®z, monoton fizikai munka kivsg8lt§&gsS§8r
AA munkav®gzR k°zeg marad a sTr2tett | ev
elektromos lesz.
AAz ipar, szinte minden ter¢let®n al kaln
A Munkadarabok mozgat§8s8ra, manipul 8l 8s8r a,
A Al katr®sz pr®sel ®sre,
ABefog- szerkezetek mTkedtet ®s ®r e
A stb.
AElI Rnyei a tiszt8n pneumati kus rendszer e
A Gyorsabb mTk°d®s,
A Kevesebb szerel ®si munka,
A Kisebb helysz¢gks®gl.etl,
AJobb megb2zhat - -s8§g
Miskolci Egyetem 82 Mechatronika alapjai
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F C®p®szm@®rn®ki @®s Informati@ Kar
f&j*; Robert Bosch Mechatronikai nt ®zeti
Elektropneumatika

AJel §r a mélektopnaumatikus rendszerben

Jelbevitel » Jelfeldolgoz8s —»  Jelkiad8s »  \/®grehajt8s

Szenzorok Rel® PLC M§gne§22tcgfpek, Munkahengerek,
errsan I@gmotorok, forgat- k
Miskolci Egyetem 83 Mechatronika alapjai

83

G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zet.

3 H

% &

'!
G,

st
A techni kalil Srami.r-8ny
AAz el ektronok felfedez®se el Rtt azt Hit

p-lus fel® tart. Ez a defin2ci- a gyakc

nevezz¢gk techni kai- 8ramirg8nynak.

AA val  -s8gos 8ramirs8ny ennek ‘az ‘ell ent ®t
Miskolci Egyetem 84 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
et Robert Bosch Mechatronikai nt ®zeti
El ektrom8gnes

A Tekercstvasmag © ssze®p?2t ®s ®b RI .
AHa elektromos 8&ram folyik §t&8tam§gekesesRadi k akkor

AElektropneumatek@8kanom8gneseket szelepek 8tvEgIlt
haszn8§l juk.

AK®t fajta tekercs kivitel | ®tezik:

A Egyengr amv:
Al 8gy kapcsol 8s, kikapchoitiSkaol t 83 feS$zamius @ge

szikra,. . 2v alakul hat ki) sz¢ks®ges, amelyet e

megtenni vagy egy p8rhuzamosan k°t°tt di-d8§va

A A vasmag ebben az esetben t°m°r, | 8§gyvas.
Avsltakoz: - 8ram¥% teker cs:

ARevid kapcsol §8si-.idRvel rendel keznek.

A Nagyobb erRkifejt®s, erRsen mel egedhet .

A Lemezelt vasmag.

Miskolci Egyetem 85 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zet.

E I ektrom§gnes

ASemati kus §
egy elektromosan
mTkodtetett
Vat v8I t - szel

Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti
El ekt rom8gnes
A El Rv e z ®meniodtabils $z&8ep

Miskolci Egyetem 87 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kai nt ®zeti

El ektrom8gnes
AEl Rv e z ®histabil szBldp2

Miskolci Egyetem 88 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

Cbrszol §si m- dok AN

APneumati kus kapcsol §s 1
ACramuta: % % 2 N -
A:temdiaq stfa K nﬁﬂ 79 ;=:04 .
-— K1
4
[Ej:l':
L I—’ K2/
- 4| |2
AN e[ 5], v/
I T E’W\ K1|:E
5V|V3 ov
| g [
7 7N
2 1
5
Miskolci Egyetem 89 Mechatronika alapjai
89
gg G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
ujt Robert Bosch Mechatronikai nt ®zeti
Jel k®pek, jel?] ®sek
A Kontaktusok: e
Z8r - ®rinec— —©: Z8r - nyom-gomb.
|_E_|
Bont - ®r i @J\@R: Z8r - reteszel heG—,/—Oap1
V§It-®ri®—l\@?:Bont- reteszel o k a
o , \[—@ |
velt - nyor@—L\i@):
97
Miskolci Egyetem 90 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikai nt ®zet i
®pek, |Jel°l ®s-ek
(0]

mechani kus ka -« el emeKk:

Rel ®t ek er c s:

i

Megh'z8sra k®sleltetett ‘ekercs:
El enged®sre k®sl el't rel ®t eker cs:
Szelep el ektr ---Xase:

Miskolci Egyetem 91 Mechatronika alapjai

91

G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zet.

8 H

s §

'!
e

SEax
Jel k®pek, | "'<P° ' ®s.ek
AEgy®b el emek:
l ndukt2zv ®r z®kel @
. D
Reed r <U> )
-
La
L8 mpa: 5
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F: G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
J‘gj; Robert Bosch Mechatronikai nt ®zet.
Rel ®k haszn§l at a

AlJel sokszoros2t8sra.

Alel ek k®sl eltet ®s®r e, 8§
AFRbb tul ajdons§ggai

A Relative prellmentes .

kepoyel

Tekercs
\Céok\ X
A Gal vani kus IAeay SvleazsRertl 8Rs ®s a Mozg-
munkav®gzR 8gak elektromosa<vw§qgetl ' n e kontakt

A Szikramentes.

93

A Nagy teljes2tm®nyek is k\@ﬁ—ﬁ At .k
A Relative kop§8smentes.
P NC[ [ INO
Miskolci Egyetem 93 Mechatronika alapjai
G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zet.
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kai nt ®zeti
j_(

TOrt ®nel mi 8ttekint ®s

A1969-b Rl eredeztethetR a mechatroni KaKikucined ly&ltt ekgiy
Yaskawa Electric Cor por ati on c¢c®gnek volt az eln°ke.

AMint m8rkave®de®r2e ®s 1982 k°z°tti idRintervallu
AA szct®gsel tal gyS8rtott-sz-.-rakoztat- elektronikai es:z:

AAT70-es ®vek v®g®n el kezdRd°tt MAMhdDpalomasskzemndkl gty §
fejl RI®s ®ben.

AEzut 8§n a Amechatronikao kifejez®s §t ®as ®R®eé RIR?
megvs8ltozott.

AA h®t k°znapokban is megjelenik az informatika.
A90-es ®vek el ej®n Mechatronika n®ven megjelenik a

Miskolci Egyetem 95 Mechatronika alapjai

95

G®p®szm®rn°ki ®s nformati 1 ar
= RobertID Bosch Mechatlronik;i@ntK@zeti
A mechatroni ka tudom8nyt

AA mechatroni ka
eredetileg a mecha nika
®s a ztromika esZavak
ki emelt r ®s 32
keletkezett.

S

r ok )
Elektrotechnika,

elektronika

®b R Mechanika,

A Angolul: mechanics -
elektronics = mecha-
tronics

szi mul

AMEs ©°sszet®t el ben:
mechanika - elektron ika-
informat ika A
mechatronika

Miskolci Egyetem 96

Mechatronika alapjai
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k-

G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
B Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

A mechatroni ka r®szter ¢l

AAKt uShewavatkoz-, v®grehajt- egys®g. AlapvetRen ¢

ASzenzor: ®r z ®k el Rez el zymin§ | gan, amely az ember ®rz®ke
m&§gneses szenzor.

AModel |-ezi®sul Matiemati ka model |l el R§I12t8sa, azon
szab8lyoz8si feladat a.

AEol yvamat i ABhpmagska, Mechatroni kai rendszerel m®

ATul ajdonk®ppen az egyes r®szter¢letek eset¢nkbe

Miskolci Egyetem 97 Mechatronika alapjai
97
gw, G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
e Robert Bosch Mechatronikai nt ®zeti

A mechatroni ka f ogal ma,
ASokan, sokf® ek®ppen fogal mazt 8k meg a mect

ASchweitzer, G. (1989): A Amechatronika a m®r n°tkud o m§ niyrotker di s z
ter ¢ lamdlyea g ®p ®s aei | | amo s m&Bazniffckmatika t udom8nyt el
®p ¢ IEgy tipikus mechatronikai rendszer jeleket fogad a k ° r.ny e z eazokaR
feldolgozza ® geleket b o ¢ skBetr Rkgz g § ®acks el ek vV @s en8 j.8B b an

ATov8blifin2ci-k

AHarashima, F. Tomizuka, M. ®s Fukuda, T. (1996): A Amechatronika a g ®p ®s
szinergikus i nt-e gr &eil -ejka r o ® sirkeBigerssl s z § M2t - g®P e g 2 ip&is
t er metkeerkv e@®y & r tsSosrad n

A1996-ban BrusselH. M. az el RmR g f o g al rma zdSosst? t®mst tmechatronikai
rendszerek t er vez @s @n @lse tf eltg8-t 8§ s nh-adnogs ul.yozt a

Miskolci Egyetem 98 Mechatronika alapjai
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G®p ®s zm®r n° ki ®s | nformati ' Kar
RobertIO Bosch Mechatronikai@nt@zeti
Mechatroni kai rendszer a

AA mai aut-kat szemggyre vessz¢k, akkor el mondha

Cruise Control -al, azaz Tempomat f unkci - v al
K¢lsRhat8sok, erfk, mozg8sok | G@p@szeti szerkezet,
—_—>
eset¢nkben egy

> g®pj§rmT
AHa g®p®szeti szemsz9gbRI
°sszevet¢gnk egy r®gi| ®s v
Yaj aut -t (bel sR Magas
A . AN
el el T2 maugor_ | _gemerdEsnt | grekeR | _
motorral szerelt), (beavatkoz. egys@g) (szenzor)
akkor nem Alacsony
energiaszint
t ®rnek el nagyon. )
Beavatkoz- Mart jel
; jel Feldolgoz: egys®y |«
KeISR PC. 6C. PLC Alapjel/referencia jel
t§pforr§s (PC, C, ) -
Miskolci Egyetem 99 Mechatronika alapjai

99

G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zet.

Egy®b mechatroni kai f oga

AAtempomat eset ®n ®]I Mar®PHe b Ri ndukt2v szenzor. Az aut -

t8rcsa, a homlokl apj 8ra mer Rl.egesen van el helAyenz v ¢
adjelet,fog Aj el et ad, ebbRI |l esznek i mpul zusok, ezek s:
AAf el dolgoz8l egy&§®an a k®t input k¢l°onbs®g®t fogj a
m®rt jeleknek, eset¢nkben a sebess®gekne )

Pl . az al apjel 130 km/h, a m®rt pedig 10
AAapjel: Fel haszn8§l -specifikus, teh8t R 2rja

K¢lIsRhat§sok, erRk, mozg§sok p—— w4
. . . zeti szerkezet,
AAKt ugittotr most egy pillang: Sz eseuency 2SZ,
o g@pj§rmT
amelyet ha nyit a rendszer, lowx~o yorjisu
H i . ; M
A Energiaszintek: megj egyzendR, hogly az enorgiaszint
aktustggyrakk an i nk8bb M T awser | | amsony | ErskeR |
energiaszintet fognak [V W e| pqegasantg —(Ezenzen
ilyen | 8ncban a megf K'IlsRe | Reeavatkor Martjel
. . ) i Feldolgoz- egys®y
szintilleszt®sr RI g-0 g0 s koA pe oo Alapjelireferencia jel

Miskolci Egyetem 100 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

Mechatronikai s zeml ®| et T.ct er vez

AA r®gi rendszerek YW ragondol §sa.

ANincs korm8&ny a j&rmTben.

AEgy koncepci- modell: .aut

lehetne. !
AA j°VvR lehet, hogy efel® \ A o\ 5
j 8rmTfejleszt ®seket . =

AHa megn®zz¢k, az aut-ipar

fejleszt ®s.

ATesl a Am®gkfel ¢gyeletet it
AEgy nagyon fontos k®rd®st

t ®mak?or e, m®gpedi g: Ki a f Vm,v.

balesetet okoz? Ez jogilag nincsen tisztg8zval!

Miskolci Egyetem 101 Mechatronika alapjai

101

G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kai nt ®zet i

Ame C h (at r o makdn fpgabmbk

A Elektromechanika : olyan st r ukt &me§eket §1 t al 8@ ahektr om8mee REk:
k°1l cs®nhdlem8zsta® meghtitrest eP®®HBal ®b s gillamos g ® p evagy
vilamos | i neBaj s § Beltk8lyan rendszerek, -amelyek villamos e n e r il &tk 2 t8a n «
mechanikai ener g.iPBlv&8zt abegsndem®selg®pfy ®dar §l

AEi nommTs z er tmikrorhenhiarkka ): az alkalmazott fizika, mechanika, elektrotechnika ® s
elektronika, a mT s z aptika ® sezek vegyes t e r ¢ | ealarmint taz elektronikus i nf or m§
fel dol gnnde8 sr ®s zn®atg 8§ bfaglala. At er mPm®k e @ ®h 8&my | | i m®t
nagys 8gd®d menn. k r.ot e c temed .kA8riikep elektromechanikai rendszerek (MEMS)

i nt egrsgdnzor-, i nf or m8ci - f ®&sdak go g tkomponensek miniatg¢r
°sszess®yerh@ffal kam@®e t-200 Om.)

A Adaptronika_: az anyag-szerkezeteket az anyagba i nt e gseeBzorbkkal, akt u§t o ®ek |
i nf or Ai8clid-o | gaektronikus komponensekkel kombing8lilefvé, akt 2\
rendszertek\k®mtnk ci | §kelhAz e ml ®k angaBokat ®r d e nmeesg e ml 2 t «
Trtechniakediaano z gat §sokr a

Miskolci Egyetem 102 Mechatronika alapjai
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R . G®p®szm®rn°®ki ®s I nformati 1 Kar
i”‘g RobertIO Bosch Mechatronikai@nt@zeti
Mechatroni kalil rendszer ek

AKinematikai f unk c Mo kg § sb ®h k c hogyk a mechatronikai 't e n d s z evalgnilyken
mo z g §htzon | ®t Egy t °megpp 8ty & sa,hozz§t ahelyvektor, amely a

vonat k ozendszer8csrii g - jn@ub.- | o) %@O

ADinamikai f unkceér Rvi sz o nmpakgk8asle,gy e nfbgklkoeik k e | A E)
ATeki nazad b if f e regyerdetes: | A
® ad A © ('12—0@, ez az i mpNewmnilsa xi®tm§j a ( .=

dinami ka al apt®rv®nye)

ASzab gl yfouznSksgiip-® | aldft sz ab §1 Yosz §rsghdul, ® s§ Inleg.

Miskolci Egyetem 103 Mechatronika alapjai

103

% G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
ke Robert Bosch Mechatronikai nt ®zet i

A technikéi rendszer fogalma

AE gy m8 skaymdolatban § | lkelemek halmaza, amelyet a rendszer hat §amT k ° d ®sa
funkegys ®fpladat v ®g r e h ajplent®,svBlamint -bizonyos esetekben az® n mT k °-d ®
°nszab §ljejflemnez§ s

AArendszert ®r h ezta vka r &saovka,r -ig. el e k
A Lehet z § egy rendszer, ekkor nincsen kapcsolata ak °rnyezet t el

AEgyrendszer j el | d m42 Rp:2t ®s e

u(t) y(t)
— > Rendszer —
BemenRjel (input) KimenRel (output)
Miskolci Egyetem 104 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

Rendszefék

AAmechat r ojné lkl§azdznz § h u r kebszer, amely vii 's sz a ¢ sigtar@almd&s t

u(t) * y(t)
—> Kompenz§tor »| Rendszer >

ANy 2 Intur k féndszer: cekkor nincsen vi sszacsaronkengsj,el | emzF
mechatroni kK8r a

AAvi sszacsakottZphaket s®ges

ANegat@®vvi sszacs aekkorl §an_es ®| yogy egy stabil rendszert kapjunk
v®ger edm@hineringaszab8l yoz8&8s8n§gl

APozi@#?2wi sszacsereql EB&®l daer Rs arikRr, a koncerten a mikrofon elkezd

gerjedni .
Miskolci Egyetem 105 Mechatronika alapjai
105
G®p®szm®rn°ki ®s I nformat i@ Kar
Robert Bosch Mechatronikai nt ®zet.
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G®p®szm®rn°®ki ®s I nformati ' Kar
Robert Bosch Mechatronikai@nt@zeti
Nemzet k° zi S alapmennyi s®

A SI A Systeme International Al apmennyi s®gek S®s SI

doUnjtaeszsaz Nemzetk®°zi jel°l®s¢k| alapegy dJ@®@retk®kep
m®r t ®kegys®gek rephdszere

neve

(1SO 31 ®sAlS®MECI0opo) Hossz¥isl&g: met er m

80000, | SO jelent pPse-: N nati onal

Organization for Standardization ; 11 r%gém ak|logramm kg
| d Rt: m§sodpelrc s

IEC: International Electrotechnical

Commission Elektr. 8 r amer Rs|s ®gmper A

DIN 1301, DIN jel phe@egdi n.. hRMmEr skelvihet :
Deutsches Institut f ¢Normung A

N®met Nemzet. Szabvérq)yfggyn}ennyms®g: mol mol
Szervezet F@enyer R$(i®mt e nz i tagdsla cd
sz-b-1)
Miskolci Egyetem 107 Mechatronika alapjai
107

G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar

Robert Bosch Mechatronikai Nt ®zet.i
Prefixumok EIl Rtag |[E€Reag j|6kerz t@T@payRzR |r
to a p T Trilliomod
(eIRtagO m)) f p T Billi §rdc
Piko p p T Billiomod
o Nano n p T Mi I Ii 8r d|c
A A nagyon kicsi vagy a Mikro 0 p T Milliomod
nagyon nagy menMilyi s®g ek p T Ezred
egyszerTbb | ez {&8ligra |C p.T Sz8zad
haszn§ljuk. Deci d p T Tized
Deka da p T T2z
AManaps§8g m8r Vv §eko h p T Sz§8z
| ®t j 0 gos uzkttas 8§ g aKil@ k p T Ezer
(pm) @osa-(p m),illetve |[Mega M p T M@ -
azepto-(pm ) ®wcta |C92 G p T Mi 11 &rd
n ) prefixumoknak is Tera T p T Bi I i
(b )P ' Peta P p Tt Billisgrd
Exa E p T Tri L li-
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

Prefi xumok (el Rt agok)

AAz SI egys®gek t°bbsz°o°r°seit ®s decim8lis tort
bet Tk°z n®l k¢li 2r8ssal, ®s egy egys®get k®pez.

P®I1 d gnililgramm (mg)

A¥sszet et t nan kRRpaegzohke t Rk
P®I| d 8nikokilo gramm ( Ok g)

AASZ¥ Gegys@gek, perc, |D§Fxagdps@peke, -ra, nap, ®v)
egys®gek (fok, Celsius, Kelvin) el Rtt nem haszi

Miskolci Egyetem 109 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s I nfor mati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikai nt ®zet.
' 4
Mozg@g8s8t al ak:
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

Fordggorg- mozg8ss8tal ak?2t -

AAf ormoz g &igyancsak f ormo z g8§ss$ & k 2de plufko,r dul avt8slztS8onz §s s al

Asz2zjhajtg8s eset®ben | ehet:
|l apossz?j, ®ksz?2j, fogassz?2|----- -

AFogasker ®k hajt- - mT:
Ctt®tel: Hajtott ker®k fogsz8§m hajt -

fogsz§gnswval
Avan az vn. hajt-viszrel:iprgka.amely- 

AAz o0szt- -k°r°k ®rintkeznek.

i Hajt- ker®k

Hajtott ker@k
(z1)

Miskolci Egyetem 111 (z2) Mechatronika alap]ai

111

G®p®szm®rn°ki ®s I nformati | Kar
e RobertIo Bosch Mechatronik;i@n et
Fordal ad- mozg8s8tallJak?iat

AAf ormoz g &satl amoozg&§as &8k2tjuk

AFor gatneghaizmus pl.bel sREY®sdrm@dgat Kphpr ess.zo /
A Ezamechanizmus ¥ s z° g s e b e svss@ghbeRslsf@ggeeltR8 1.1 2t ani

AEr Rsreenml i na@kdpcsolat .

AFogas ko ®& skhp@solat : N W
AFogaskes ®x8§gy a1 [

Miskolci Egyetem 112 Mechatronika alapjai

112

56



2025. 09. 01.

v“ G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
"‘*jl Robert Bosch Mechatroni kai nt ®zeti

For{\b];al ad- mozg8ss8tal ak?t

AGol y - s ohrasj-t1s§ s

Alttl i nelgszeasz® gseb ®sas@g e s kamegolata . OUTPUT
| Sz8n | —>
AR — azaz 1 teljes ko°r¢lfordul s r| Jig&nban
osztva az 1 ko°r¢l fordul 8shoz sz¢k|Anyal|s | dRvel
[ u
AEl k®pzel hetR, hogy nagy menetemel ked®s INPUT
eset®n az ors- egyenesvonall|sa mozgat §s8§val _ _
|l ehet forg-mozg8st | ® rehozni . Ors:
Miskolci Egyetem 113 Mechatronika alapjai
113
% G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
ke Robert Bosch Mechatronikai nt ®zet i

Hesms

Hal atdal ad - mozg8s&tal ak?1

AF o g asfl ®ga s kfea gRekskap@solattal : !

Alnd2t - methész -t ekercs
fogasker ®k kapcsof sa) . I

)}

/S S
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zet.

£rz®kel RK

AA szenzorok fizikai- vagy k ®mi jleket al a k 2 t &tnta®kb b n yelektranos j el A®
rendszerben vannak “4an8 1 | ap ot v &nelyek felvellt ®@r t ®kz®ir z ®kleil Rkos2tj §

A A szenzorok a bemeneti v 81 t ozaz kaf or m8eclido!| gd d-igo A 8 &l kilyid)
tov8bbanelyeghat 8avzgzls ®dkd su bte@marw at koz8sokat

AAszenzorok azaut omat i za& kngberb@&rnz ®k s z ehrevi eykeet tt e 52t i k
AEgyAegy s z@rni®kbdlokRkvegzIl at a

A Legyen p ®1 déguér R m®@eldR Fizikai jel M®®s KOztes jel‘ M@&R Villamos jel
. felvevR Stalak?-
A Afizikai jel aze r IBsz.

AAk®° ztiggkam®r Rb®Mmg ey ¥l 8Sasds-bekll | en§l | 85V 861t gk € s ®dgog§elentemiz § s t
A Az elektromos jel lehet:analvaggdi git 8§l i s
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

£r z®k el Rk

AAf ol yamat i r §yakrént bSisnbSehs g ¢ k s ®ane egy objektumnak valamely helyen
valj-el enha®yt ®m,j el e njeléti @4z ilyen feladatokat az “an k° z el 2t ®s k a |
szenzorokkal o | d jm8gk amelyek a mechanikus k apc's ol szemkemlazal §ehiRny?° ki
b2rnak

AerRment\eisseskzahat S§seht 2®ement esek,

Anagy k apc s oglyskio r inagdsd,a p ¢ s ofrek§endia,
Akopg&smentese&R®hybantiag @ngys,i
Aagresls¥2e@geszdmbeni passzi.vit§gs

AAl kal mae @kfpuan k c i plusg M®
A energia- ® snyersanyag t ak ar ®k oss § g,
Aat er m®k mijneRs®tgs s a ,
Aat er mel ®kerhy s R@ksr, ny ¢ 2athiels ®& k e nan@iskehely humani z.81 §s a
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117

G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zet.

Potenci om®t er
A Egy Yt(szakasz), vagy s z °(ge | f orldeik @ sBg®s e | eng§llt8§cz8sr a

AAKi ®rt Glgyefl ®sz ¢ | t s®gapgEmnt @hol kpot'enci cm@tseras
el l eng8§ll 8sz tra®shza@dgatjia le ® sk ®t ®s-ze || e osBjh, la®adyekav ® g ¢
ki ®r t ®kkeelr®&sl.rnee k

O
AEI Rniyei +
AEgys zfea |ITOHR, ¢ ®%s z k a)
Aol cs -, Uo
AKel eléktromos zavarokkal szemben ®r z ®k et | e n, o)
ASz®ImRy @sairt om&ny,
A Redundancia me/g o | dpSrsoab| ®mament es t lUki
AHS8tr &nyai o
A Zajos (r @g8idrecseghang&il R2t §sakor ),
A Mechanikus k o p s®r i nt héz®® yt a§ adkBRY - daizkaj osis § g Ukiar 8nyos | e:
ARezg®ak ®me n Rjisddhet &), mivel ekkor ac's ¥%is ek a Svokhbdhgtett RI t t 8vols&gg
lzemanyagszintjelzRn®l , vagybowlénespweal§tl na81g § z pRegd § |
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatroni kai nt ®zeti
|l ndukt2v szenzor

AF ®measyagok ®r z ®k e lalRedmBg szenzor.

AEgyf ®me sveerz eahyRg aszenzor e | & viee gv §| t amB@mhjedeees Ezav § | t @teBescsre visszahat, ®s
annak i mp e d a nncd g8V &l tamiz egk elektronika fog k i ®r t. @%tesl rngi ybravn® n y renmafme r r o m§ g&nse ¢
f err om8ganyags ketetkezik (t r ans z fav). AdBRrozr®k ¢ la®s o MG wag Sraryyag.Fterlr om8gn
anyagvwarm®@z%n8t m8§gne sveezs@siss ®g

A Az impedancia (v&8Il takoz! §reami8l § sajkenplex s z § m3. ®kIV.s 2 k n e gy esdz@bneln® | 1 Aevt ahl e-t
r ®snzindig pozi ak®pzefesr om8gareysegopn gl nenvi,er r om8§gwne s easRy ag o ped§ |

negat?2v Szenzortest
A28r amKogt ®t reftmans z fjoelmsSrig®eg!| | ®pni ) F@mlapHomIOkfeldet
M12
) R R
Primer oldal : ! : Szekunder oldal :
£Erz®kel R T8rgy
¥rveny§ k
tekercs ° li\életierzir:l?
Miskolci Egyetem 119 Mechatronika alapjai
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% G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
nead Robert Bosch Mechatronikai nt ®zeti

Szenzortest

£
|l ndukt?v szenzor o
AAbemenRf ®m&§vol @&sgzanzor homl ok | desz. §t

Homlokfel¢let

AAK i mejel® azimpedancia me g v § | t fogiaSesrae-d m®n.y e .
¥ rv@ny§ramok

AEgy k a p c s(lGEN/NEM)t 2 p szehzort v i z's g 8rheg.u n k

AAk apc s alagasnon | §t hlogy - k,®d i s z Br ® Rtkdear ®r z ®lseloR g &l t at ni

AA szenzor k apcso®sgksiakapcshkod B%tgtt hegy ht §vola®lget hi szter ®
nevezAhks zt eleedhetetien aszenzor stabil mT k ° d®s.®@h e z

AAhi szter®kkesghdyea Rapcs o@s§s$ kap c spont Besdgyezzen meg, mert

akkor a szenzor folyamatosan ki-, be kapcsolna (chattering. ) A |<t1>|
ACr amkdémihi szt er @mélkezke Schmitt Trigger . —
KimenRjel
] t [mm]
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zeti

Indukmt2v

ATul aj dons8gai
AF®megkr z ®k el ®s ®r e,
AEgy s zlevitell
A Alacsony k° 1t s®g, A -

A Magas ak ¢ | zajl szembeni ®r z ®k et | en's®ge,
A Dinamikus m®r ®@eby,i

AAmM®r et @se@ kK k e mte®sad §ekerds tnem lehet
ak8rmekkora),,

ALas v | t adze§sekt §(k¥E&1 & t esdt)inem s
biztos, hogy alkalmas .

AL®grvessl t o®gg®&eny
AAl kal ma:zf 8srodku | arh® rz@ sdiese|
adagol - bertehnez®ss § Wyl | ®s e

Miskolci Egyetem 121 Mechatronika alapjai
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ chjzl[
St Robert Bosch Mechatronikai n Rizeti
- + -
Kapaclt?v szenzor TR °

AAkapacegyendenz 8§k ®t fogatom :

AA k ®fegyverzet k © z °valdmilyen s zi geanga Ral 8§l AkapacimRgs ®
sz8mz2 that -

'\0

AAz abs zopéeatmi t t(@anyagitngisn Rs Ggerlel e§mzlRa rsdz-8)m2 t Rar R,
ahol azr av8kupmr mi tt,RareBduwd3kuuh®pepermi ttivi

AEnn@s z e n z ceztra & 1§ fegyverzetet megnyitjuk : a k ®fegyverzet k © z 4 t®tt r e
avillamos er Rt ®r U

pu
7227

R e T
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Kapacit2?v szenzor

AAzi ndulketrzwk el R&$h 6 de nem s z

-m§ gne ste®s thanem s z - relektromos
t ®r mEk° d nfedetektor azi ndukt habomlazans,z ci lalmdtl art @t -zj@Rte |

ebbRI®p &zmpcsijelét,-de az oszci ljleSh@hbrazi ndukt ihanenmt 8 & apaci
bef ol y.&d slRsang diageanyadoRd et ekt 8H 8sBr &l j §k

ATart §fFpolad®k s z@rnzt@klenlegkh @rse n § hhpol§rkincs m§ sz av ar ®n y.e :
Szaniterekben, pl.automata k ®z sz 8r ¥ zk s rhme&In 81 | 8§ k

AHas zi g eazanyaB, akkori mpedanci a®g§kz®ar§gnk

Arnyékolas

Miskolci Egyetem 123

Mechatronika alapjai
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% G®p ®s z m®r n° ki Informati@ Kar

N Robert Bosch Mechatronikai nt ®zeti
Kapaclt?v szenzor

ATul aj donsggai b |
A0l c &ivitel,

AAziparban isel Rszeraltlealtmdz z § k

®s

KimenRjel

t [mm]

[

AIGEN/NEMt 2 p sz=izor k a p-c s adlaggasnja .
AAmiket eddig n®zt ¢kikmenRj\wdre&kt ko z §a &bagm c i®ts2iw d u k
Szenzor azgkkd8 1g,i t Fditak JIGEKN/NEM).

Alntelligens szenzorra j e | | emnvznRRgyenletesen | ®p ¢ s R Inte tn &gk e |

KimenRjel

Miskolci Egyetem
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G®p®szm®r n° ki ®s | nformati 1 Kar
RobertIO Bosch Mechatronikai@nt@zeti
M8gneses szenzor ok

AReedr el ®

AAl kal maz@sil| eigeg knagy p&rp®l:da
pneumatikus munkahengerek v®ghel yzet ®n ek
ri asrzetnndszenpkn®®Pir £t ®kel ®s e

AM8 gneseersRth@rt § s8farr oms§gmesg-s | vegosR
®rint kez R&®§ | lkontakthoz, 2 g kapcsolni Mozg @intkezR
fog ar elA® ®d Rg @D b niyii rr e czpk®it lenni, / Erintkez@ h@zag
e z §| & kohtaktusokat me gv®dz kr - zi. Az - |

®r i nt koevenRth: arany, ez ¢ g t®gzokott lenni. / /3’// \
Pneumatikus munkahenger d.ug at ttartédmaaza az
§|Iamégnemely,m'i'k"dtae/t®ighelyzetekn&\l V\Z

tal 81 feedtr-e | ®kKeatp ¢ s o Ifréeencia kHz Cll- ®@intkezR
nagys8grd@udim8azyiyen kapcsol -aknak
Per g@®seil enanity, matt bekapcsolagskor Inert g8

®r i nt kregalRekan e gy m8§8 s p & k ° z emidt,

n®h 8myer i - dhi-s¥hekapcsdée®B8seskt 8§l hat -
Anyagf 8r®d§at k@sRk ehegeis ®s e
hg8tr 8k9aser ol hat -
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G®p®szm®rn°ki ®s Informati@ Kar
Robert Bosch Mechatronikali nt ®zet.

M&8gnheses szenzor ok

AHall szenzor:

Al &r afolyik § tegy f ®| v elapent, Bmelyet m§ g n e & e®s helyezve, az
elektronokra a Lorentz -e r g hatni, 2 gyegjelenik ah as &®o |l daa §n
5 Hallf esz¢ lamay®@g®r het R

AAm§gne5ig131ukvon’aIak mer RI e gaefs@lkv elzepg IR&1t & | t ®s ek
el t®r¢d hekr 8nfyaggv ®n.y ®bfeens z ¢ | dkior@d,g hogy a
t°l t®shor dar identa er Rkompenz &Il feraeletlen Hall geyla

fesz l(tmne@R| @egapksr a) 1 [t@s
5\ 2 p
I A
Aahol Q a f ® verasRagsXBagzaelem t °| t&®saz elektronok
koncent rAsfc@l-vj eanyaga Ryakran GaAs. i |i1.|
ATe | t ®haklorentz-e r:f1 NA 7, A,azBRhat&slshanyagol hat -
AAl kal maBLBG mot or okkm&ldul atisz&mam®r &8 b e s s ® gKimenRjel
m®r Gs§,gneskfrvyga-
AKapcstod p ismhgor. || t [mm]
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