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Rendszer- €s iranyitastechnika

1.

10.

Ismertesse a kanonikus szabdlyozasi kor elvi felépitését, egy példan keresztiil mutassa be, hogy
miként befolyasolja az aranyos tag (P) a rendszer gyorsasagat, illetve statikus pontossagat.
Ismertesse az integrald tag (I) szerepét a szabalyozasi korben!

Mutassa be linedris iddinvarians rendszerekre vonatkozdan az alapvetd stabilitasi definiciokat és
azok kritériumait zart szabalyozasi korre alkalmazva!

Ismertesse a kanonikus szabalyozasi kor elvi felépitését, mutassa be az alapjel, a zavaras és a zaj
hatasat, mint a rendszer bemenetei a kimend jelre, a hibajelre és a beavatkozo jelre, mint a rendszer
kimenetei!

Ismertesse aranyos-integralo-derivaldé (PID) szabalyoz6 egyenletét i1d0 ¢és frekvencia
tartomanyban! Mutassa be a szabalyozo6 tagok szerepét, illetve a polus-zérus kiejtésen alapulod
szabalyozodtervezés menetét!

Folytonos idejti, linearis, idéinvarians (LTI) rendszerek esetén ismertesse az allapot iranyithatosag
visszacsatolas tervezésének 1épéseit egy bemenetli egy kimenetli (SISO) rendszerekre nézve.
Folytonos idejli, linearis, 1iddinvarians (LTI) rendszerek esetén ismertesse az
alapjelkompenzacidval kiegészitett allapot-visszacsatolds tervezésének lépéseit! Vezesse le az
allapot-visszacsatolastol fiiggd alapjelkompenzacié meghatarozasara szolgald osszefiiggéseket!
Folytonos idejli, linearis, 1ddinvarians (LTI) rendszerek esetén ismertesse az
alapjelkompenzacioval kiegészitett allapot-visszacsatolds tervezésének lépéseit! Vezesse le az
allapot-visszacsatolastol fiiggetlen alapjelkompenzacid meghatarozasara szolgald
Osszefiiggéseket!

Folytonos idejli, linearis, iddinvarians (LTI) rendszerek esetén mutassa be az allapot
Vezesse le az allapot-megfigyeld tervezéséhez sziikséges Osszefiiggéseket!

Ismertesse a diszkrét idejii szabalyozasi kor elvi felépitését, valamint vezesse le a mintavételes
rendszer diszkrét idejii allapottér modelljét! Valaszéban térjen ki a Shannon-féle mintavételezési
torvényre!

valamint ismertesse a véges bedllasu (dead-beat) szabalyozd tervezésének Iépéseit
allapotvisszacsatolas segitségével!



Gépészeti automatizalas
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Logikai elemek, relaciok. De Morgan azonossadgok. Logikai fliggvények szabalyos (kanonikus)
alakjai.

Egy és két valtozo logikai fliggvényei. Logikai fliggvények egyszerlsitésének modszerei.
Egyszerlsités minterm tabla segitségével.

Kombinacids és szekvencidlis logikai haldzat fogalma. Nem teljesen hatarozott logikai haldzat
fogalma. Statikus ¢és dinamikus hazard.

A vezérlések csoportositdsa. Programvezérlés fajtai. Vezérlések megbizhatosagdnak novelési
lehetdségei. Védelmi funkcidk ipari rendszerekben.

Allapotgép fogalma. Allapotatmenet sémaja létradiagramban. Léptetdlanc megvalositisa relés
kapcsolassal.

A stritett levegd, mint munkavégzé kozeg eldnyei és hatranyai. A technologiai siritett levegd
elokészitése ¢és eszkozei. A pneumatikus elemek csoportositdsa. A pneumatikus jelképrendszer
bemutatasa a szelepek jelképein keresztiil.

Binaris szenzorok csoportositasa. Kozelitéskapcsolok fobb tipusai, jellemzoéik. 1dézitok és
szamlalok tipusai viselkedése az automatizalés teriiletén.

Mit jelent a SCAN ciklus fogalma? Mekkora egy PLC reakcioideje? Mit neveziink Real-time
izemmodnak?

PLC-k funkcionalis egységei. PLC program-hierarchia, felhasznaléi programnyelvek tipusai.

10. Nyomashatarolo szerepe a hidraulikus rendszerekben. Hidraulikus fojtasok fajtai, jellemzoi.
11. F6 és mellékaramkorti hidraulikus attétel valtoztatas (aramkor, magyarazat).



