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Kiberfizikai rendszerek informatikaja

1. Ismertesse a kiberfizikai rendszerek legfobb ismérveit €s emlitsen gyakorlati példékat.

Szélesebb kontextusban mutassa be a digitalis iker fogalmat és emeljen ki példékat az ipari
rendszerek teriiletérdl.

3. Ismertesse a 3D/VR szoftverkdrnyezetekben alkalmazott, kamera ¢és objektum modellek
geometriai leirdsat.

4. Mutassa be a térbeli forgatasi ¢és eltolasi transzformacidkat megvaldsité homogén transzformacio
mitkodést.

5. Ismertesse a MaxWhere WOM API miikodését és a segitségével megvaldsithatd interaktiv
komponens architektarat.

6. Ismertesse az MQTT {izenet broker szabvanyt €s mutassa meg a publish/subscribe tipusu
kommunikécio6 alkalmazasi teriileteit a kiberfizikai rendszerek kontextusaban.

7. Mutassa be a szoftver interoperabilitas 1ényegét, céljait, illetve a kontraktus és a szerializacio
fogalmat.

8. Ismertessen egy szolgaltatas-orientalt architektarat és mutasson példat a kiilonb6zo adattipusokra.

Adatbazisok

9. Adatmodell, tulajdonsagok, relaciok, kulcsok, kitekintéssel a CREATE TABLE utasitésra.

10. A CREATE TABLE utasitas. A modellezett objektumok ¢és tulajdonsagaik leképezése. Mit jelent
oszlop ¢és sor. Kulcsok definicioi.

11. A SELECT utasitas. Altalanos alak, SELECT lista, FROM zaradék, lehetséges tovabbi zaradékok.
GROUP BY zéradék értelmezése.

12. Kifejezések az SQL-ben. Hol hasznalhatjuk azokat. Operandusok és operatorok jellemzése.
Fiiggvények. Skalar és csoportfliggvények szembeallitasa.

13. A tanult fliggvények targyaldsa az operandusok vagy visszaadott érté¢kek alapjan. NULL jelentése,
kezelése néhany fiiggvénnyel.

14. A WHERE zaradék. Mi a szerepe. Hol fordulhat el6 kozvetleniil, €¢s hol kozvetve. A logikai
értékekkel hol talalkozik a WHERE zéaradék? A NULL értelmezése e kornyezetben. WHERE
kritériumok rovidebb irasmodjai (IN, BETWEEN, LIKE).

15. Alkérdések. Szerepiik. Hol fordulhatnak eld. Korreldlt és nem korrelalt alkérdések. Mutasson be
néhany példat a tanultak alapjan. Az IN kulcsszo, tovabba az ANY vagy ALL kulcssz6 szerepe. A
GROUP BY ¢és a HAVING zaradékok. Milyen kritériumok alapjan alakit ki az SQL rendszer
csoportokat? A kialakitott csoportok szlirhetdk-e a végeredmény kiadasa el6tt? Megadhatunk-e
valamilyen hierarchiat a GROUP BY zéaradékon beliil?

16. A JOIN zaradék. Hogyan értelmezziik tdbldk Osszekapcsolasat? Hogyan adjuk meg adott
(beprogramozni kivant) dsszekapcsolds kritériumait? A join-ok alkalmazéasanak lehet-e koze a
korabban definialt idegen kulcsokhoz?

17. Nézettablak. A CREATE VIEW utasitas. Vannak-e ideiglenes nézettablak, amelyek definicidi nem
keriilnek be az SQL rendszer katalogusaba? Van-e alkérdés a nézettablak szarmaztatasaban?
Erdemes-¢ helyettesitd neveket (alias names) hasznalni itt, és hogyan érvényesiilnek azok?

18. Tranzakciok. A "mindent vagy semmit" elv. START TRANSACTION, COMMIT, ROLLBACK.

Milyen szabalyok érvényesek versengd hozzaférések esetén az adattdblak, illetve soraik
lefoglalasara? Figyeli-e az SQL rendszer a "tul sok" és a "tGl hosszu" foglaltsagokat? Milyen
eszkozzel avatkozik be az SQL rendszer, ha a tul sok foglalas holtpont (deadlock) kialakulasaval
fenyeget?



Robotmechanizmusok dinamikaja
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A PD ¢és PID szabalyozok szerepe az analdg pozicid szabalyozasban, hatasuk a pozicionalési hibara
¢s a stabilitasra. Stabilitasi hatarok kiszamitdsa id6késés esetén.

Digitalis pozici6 szabdlyozas: 1 DoF modell, a szabalyozd erd ¢és a mozgéasegyenlet PD
szabdlyozas esetén. A P és D erdsitési tényezokbdl szamitott paraméter értékek stabilis
tartomanyéanak meghatarozéasa. A pozicionalasi hiba csokkentésének lehetdségei.

Stabilitasvesztés lehetséges esetei a digitalis pozicid szabalyozds stabilitasi tartomdnyanak
kiilonféle hatarain. A (be)rezgési frekvencidk szamitidsa. A leggyorsabb bealldshoz sziikséges
szabalyozasi paraméterértékek €s a pozicionalasi hiba.

Az er0szabalyozas alapgondolata, lehetséges szabalyozasi stratégiak és a digitalis er6szabalyozas
stabilitasi térképe.

Az egyensulyozés két szabadsagi foki modellje €s nemlinedris mozgasegyenlete. A linearizalt
egyenlet stabilitasvizsgalata, valamint a kritikus reflexidd legegyszeriibb kiszdmitasi elve.

Az egyensulyozas idokésést tartalmazo linearizalt mozgéasegyenletének stabilitasi térképe és annak
valtozasa digitalis PD szabalyozas esetén. A kritikus reflex- ill. mintavételezési 1d6. A kvantéalas
hatasa a stabilitasra.

A mechanizmusok épitéelemei, a tagok és csuklok osztalyozasa. Kinematikai lanc fogalma és 6
tipusai, az egyes tipusok elonyei a gyakorlatban.

Mechanizmusok analizise: a szabadsagi fokok meghatarozasa a tagok és csuklok szdma és tipusa
alapjan. Lehetséges ellentmondasok okai. Alternativ modszerek a szabadsagi fokok kiszamitasara.
A csoportokra bontas mddszere és a fiiggetlen geometriai kényszerek kiszadmitdsanak modszere a
szabadsagi fokok megallapitasara.

Alapvet6 tervezési feladatok négycsuklos mechanizmusokkal: két és harom megadott helyzeten
athalado tag, adott szogtartomanyon mozg6 lengdkar, két megadott sz¢é1s6 helyzeten athalado tag,
quick-return mechanizmus.

Sikbeli nyilt kinematikai lancti robotok geometriai leirasa, homogén transzformacié. Az inverz
kinematikai szamitas célja és modja.

Sikbeli nyilt kinematikai lanct robotok mozgésegyenletei. Csukloerdk és csuklonyomatékok
értelmezése.

A linearis allapotvisszacsatolds szabalyozo €s az inverzdinamika szabélyozas 0sszehasonlitasa (a
nemlinearis allapotvisszacsatolds koncepcidja). Az erdsitési tényezOk hangolasa digitalisan
megvalodsitott, PD szabalyozoval kiegészitett inverzdinamika szabalyozas esetén.



