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CNC rendszerek mechatronikai tervezése (BMEGEGTBM61)

I.  CNC szerszamgépek felépitése
1. Egyenes vezetékek.

a)

b)
c)

Cstisz0, gordiild és hidrosztatikus vezetékek mukodési elve, fajtai, kialakitasi
valtozatai, elOnyei, hatranyai €s korlatai.

Gordiild vezetékek méretezése (dinamikus, statikus).

Gordiilo vezetékek beépitése.

2. Egyenes vonalt golyds orsds mozgatas.

a)
b)

c)
d)

Golyos orsok felépitése, fontosabb miiszaki paraméterei, korlatai.

Goly6s orsok méretezése (€lettartam, statikus terhelés, kihajlas, kritikus
fordulatszam, hatarfordulatszam (DN szam)).

Goly6s orsoknal alkalmazott eléfeszitési €s csapagyazasi megoldasok.

Egyenes vonalu golyos orsds mozgatas épitdelemei, kinematikaja, golydsorsok
beépitési valtozatai.

3. Egyenes vonalu linearis motoros mozgatas.

a)
b)

c)

Linearis motor elve, kialakitasa.
Linearis motorok fajtai, elonyei, hatranyai és korlatai.

Linearis motorok beépitése.

4.  Eszterga foorsok.

a)
b)

c)

Eszterga féorsokkal szemben tamasztott kovetelmények.
Eszterga féorsok jellegzetes kialakitasai, csatlakozasi feliiletei, csapagyazasai.

Eszterga féorsok hajtasainak fajtai (szijas, fogaskerekes, direkt, integralt motoros).

5.  Mard6 féorsok.

a)
b)
c)
d)

Mar¢ féorsokkal szemben tdmasztott kovetelmények.
Maro6 foorsok jellegzetes kialakitasai, csatlakozasi feliiletei, csapagyazasai.
Mar6 féorsok hajtasainak fajtai (fogaskerekes, szijas, integralt motoros).

Az ISO meredek kupos, illetve a HSK szerszamtarto rogzitése.

6. CNC vezérlésu esztergdk és esztergalo kdzpontok.

a)
b)

A CNC eszterga és a CNC esztergald kozpont kozti kiilonbség.

CNC esztergak ¢€s esztergald kozpontok mechanikus részegységei (f6orso, hossz-
szan, keresztszan, revolverfej, stb.), fobb jellemz6i, jellegzetes NC
mozgastengelyei.



II.

c) CNC esztergak és esztergald kdzpontok felépitési valtozatai.

d) A CNC hosszeszterga automatak fobb jellemzoi.

Megmunkal6 koézpontok.

a) F&bb jellemzok, csoportositas, gépfelépitési valtozatok.
b) Ottengelyes megmunkald kdzpontok felépitése.
c) SzerszamcserélO rendszerek: tarak, cserélé mechanizmusok fajtai.

d) Munkadarabcseréld rendszerek: palettacserélok és palettatarolok tipusai.

CNC szerszamgépek programozasa

1.

Az NC gépek geometriai informacios rendszere. Nevezetes pontok vezérelt pont, gépi
Nullpont, programozott pont, munkadarab Nullpont.

Nullponteltolas fogalma. Nullpont meghatdrozas modszerei €s eszkozei.

NC gépek nevezetes koordinata rendszerei. Gépi koordinata rendszer, Alap koordinata
rendszer, Munkadarab koordinata rendszer fogalma.

Elmozdulasok programozéasa. Gyorsmeneti pozicionalas, linedris és kor interpolacio.

Automatikus  szerszamsugar-korrekcid.  Palyagenerdlds. Szerszamsugar-korrekcid
esztergalasnal és marasnal.

Technologiai ciklusok programozasa. Furd, mélyfuro, siillyesztd és menetfurd ciklusok.

Technolégiai ciklusok. Egyszerti esztergalasi ciklusok. Nagyolé hossz és
keresztesztergalas.

Kiber-fizikai gyartorendszerek (BMEGEGTBM71)

III.

CNC gépek kinematikai modellezése, palyatervezése

1.

Merev testek matematikai modellezése. A Homogén transzformacié matrix
értelmezése.

Kinematikai parok fogalma. Alsorendii kényszerek.
Kiterjesztett ¢s bedgyazott tobbtest kinematika modellezés 6sszehasonlitésa.

Marogépek modellezése beagyazott mdodszer segitségével. Milyen elemeket
modelleziink transzlacios, rotacios és fix csuklok hasznalataval?

Inverz kinematikai feladat fogalma. Magyarazza el az inverz kinematikai feladatot egy
eszterga gép segitségével!

Ismertesse az NC kod strukturalt file feldolgozasanak modszerét!

Trajektoria tervezés. Allandé el6tolas alapjan hogyan készit iddben paraméterezett
interpolacids palya szakaszt?



IV.  Kiber-fizikai gyartorendszerek
1. Ipar 4.0; kiber-fizikai gyartorendszerek. Definidlja az aldbbi fogalmakat:

- Ipari dolgok internete.

- Felh¢ alapt szamitas.

- Nagymennyiségii adatok kezelése.

- Diszkrét esemény-vezérelt szimulacio.
- Virtudlis valdsag, kiterjesztett valosag.
- Integracid (harom dimenzidja).

- Ipar4.0.

- Kiber-fizikai gyartorendszerek.

2. Virtualis lizembe helyezés
a. Virtudlis lizembe helyezés célja és felhasznalési teriiletei.
b. Virtualis lizembe helyezés elonyei.
c. Virtualis tizembe helyezés fajtai.

3.  Forgacsoldo megmunkaldsok digitalis timogatasa I. - Szerszamfeliigyelet
a. Mi a szerszamfeliigyelet és a folyamatfeliigyelet kozotti kiilonbség?
b. Mik a szerszamfeliigyelet céljai?

c. Mik a szerszamfeliigyelet keretrendszerének a részei? Milyen jellemzdkinyerési
modszerek alkalmazhatok a mért jelek feldolgozasanal? Milyen algoritmusok
alkalmazhatok a szerszdmallapot becslésére?

4.  Forgéacsold megmunkalasok digitalis tamogatasa II. - Folyamatfeliigyelet
a. Mi a szerszamfeliigyelet és a folyamatfeliigyelet kozotti kiillonbség?
b. Mik a folyamatfeliigyelet céljai?

c. Mik a folyamatfeliigyelet keretrendszerének a részei?



