TANTARGYI ADATLAP
MechatronikaMSc

Tantargy neve: Térbeli mechanizmusok, dinamikus rendszerek
Kreditérték 6 Félév sorszama 1.
Elsadas 4 Gyakorlat 2
Szamonkérés maodja kollokvium

Elstanulmanyi feltétel -

Térgyfelebs Dr. Hajdu Sandor

Térgy ebaddja Dr. Hajdu Sandor, Dedk Krisztian

Téargy gyakorlatainak oktatéja Dr. Hajdu Sandor, Dedk Krisztian

A tantargy oktatasanak célja a hallgatok megismé&ste a dinamikai rendszerekkel &db matematikai
maédszerek alkalmazasaval. Linearis rendszerek zsalaz idtartomanyban. Differencialegyenlettel leiras és
megoldasok. Duhamel-tétel és a rendszer atmerggvéinye. Sulyfiiggvény. Konvolucid. Tipikus vizsgalék.
Harmonikus gerjesztés. Ergodikus gerjesztések.cOiiiggvény. Heaviside fliggvény. Atviteli karaktetika.
Sztochasztikus  gerjesztések és  vizsgalojelek és @ndsrerre hatd  kodrnyezeti  zavarok
Osszefuiggése.Autokorrelacios és keresztkorrelddgmp/ény.Hamilton-Jacobi egyenletek. Virtualis maréive.
D'Alembert elv. A Lagrange-féle @ls és masodfaju mozgasegyenlet.Holonom és anholomemmom,
szkleronom kényszerfeltételek. Utgerjesztés — getgs rugon / csillapitason keresztiil.

Lagrange egyenletek altalanositasa és alkalmagiilpegy- és tobbszabadsagfoku dinamikai rendszere
Rendszerek analizise a komplex frekvenciatartonmaémybntegraltranszformaciok alkalmazasa a dinamikai
rendszerek elemzésében. Laplace transzformacidkalsnazasa. Kifejtési tétel. Aszimptotikus dsszeféisek.
Atviteli fiiggvény szamitasa. Stabilitas fogalmaedsmzése linearis dinamikai rendszerek esetén.ili§tab
kritériumok. Nyquist kritérium. Routh-Hurwitz kritéim. Analizis a frekvenciatartomanyban. Fourigegral.
Fourier transzformacié. Rendszerek és jelek eleen&murier transzformacioval. Hajtdintengelyek hajlitd
rezgései. Példak redgndszerek mozgasegyenlet-rendszereinek a febradéatlab és Simulink dinamikai
modellezés lehéségek. Kontinuum és csavardrezgések.Térbeli menmaisok kinematikai és dinamikai
elemzése. Robotkarok és manipulatorok. Direkt &erin kinematikai feladatok. Direkt és inverz din&aii
feladatok. Tehetetlenségi nyomaték tenzor feligsartelmezése. Danavit-Hartenberg elv alkalma2égitott

és zart kinematikai lancok. Tagok szabadsagfokachdleizmusok sebességallapotai. Gyakorlati kineraatik
parok elemzése. Mechanizmusok gyorsulasallapot@shef tétel mozgastartomanyra vonatkoz6 ésszefeggés
Grashof tétel korbeforgathatésagra vonatkozé t8ggései. Roberts-tétel.

Térbeli mechanizmusok Simscape modellezése és ésmmzPéldak forgattyls mechanizmusra és
bolygémivekre.Sturm-Liouville, Rayleigh-elv, Dunkerley's dsé&s. Nemlinearis rendszerek fogalma és
elemzése.Gépek, berendezések rezgésszigetelédaeli Tgépalap sajat- é€s gerjesztett rezgéseiMatlab é
Simulink dinamikai modellezés lelisEgek. Rezgésdiagnosztikai allapotvizsgéalat alapjai

Tematika
Hét Ebadas Terem/ Gyakorlat Terem/
labor labor

1. REGISZTRACIOS HET
K(gmplex meprw_y|segek t_u.l_ajdonsagah Matematikai gyakorlofeladatok.
miivelete. Métrixalgebrai 6sszefoglal6. . )

o TS 2 ; Gyakorlofeladatok rezgendszerek
2. | Matrix sajatértékei és sajatvektorai. A . i . P A
differencialegyenletének felirasara és
Vektorok, tenzorok. g " .
) i . . megoldasara analitikus modszerrel.

Differencidlegyenletek és megoldasa.
Linearis dinamikai rendszerek fogalma.
Sajatértékek. Leképezések. Linearis
rendszerek analizise agtdrtomanyban. Differencidlegyenletek felirasa dinamikai

3. | Differencialegyenlettel leiras és A rendszerekre. Sajatértékek szamitasa. A
megoldasok. Duhamel-tétel és a rendszer
atmeneti figgvénye. Sulyfiggvény.
Konvoluci6 fogalma és alkalmazasa.
Tipikus vizsgalojelek. Harmonikus

4 gerjesztés. Ergodikus gerjesztések. Dirac A Vizsgalojelek és gerjesgelek B

" | fuggvény. Heaviside fiiggvény. Atviteli elééallitasa Labview és

karakterisztika. Sztochasztikus Matlabszoftverekkel. Autokorrelaciés és




gerjesztések és vizsgalojelek és a
rendszerre haté kérnyezeti zavarok
Osszefliggése. Autokorrelacios és
keresztkorrelaciés fuggvény.

kersztkorrelacios fiiggvények szamitasa.

[

Hamilton-Jacobi egyenletek. Virtualis
munka elve. D’Alembert elv. A Lagrange
féle el$- és masodfaju mozgasegyenlet.
Holonom és anholonom, reonom,
szkleronom kényszerfeltételek.
Utgerjesztés — gerjesztés rugon /
csillapitason keresztiil.

Lagrange egyenletek felirasa és
megoldasa egyszabadsagfoku és
tobbszabadsagfoku dinamikai
rendszerekre .

Lagrange egyenletek altalanositasa és
alkalmazasi példak egy- és
tobbszabadsagfoku dinamikai
rendszerekre.

Lagrange egyenletek felirasa és
megoldasa egyszabadsagfoku és
tobbszabadsagfoku dinamikai
rendszerekre .

Rendszerek analizise a komplex
frekvenciatartomanyban.
Integraltranszformaciok alkalmazasa a
dinamikai rendszerek elemzésében.
Laplace transzformaci6 és alkalmazasa.
Kifejtési tétel. Aszimptotikus
dsszefiiggések. Atviteli fliggvény
szamitasa.

Laplace transzformacié alkalmazasai.
Gyakorlati példak.

RAJZHET: |. zarthelyi dolgozat

Analizis a frekvenciatartomanyban.
Fourier integrdl. Fourier transzformacio.
Rendszerek és jelek elemzése Fourier
transzformacioval. Stabilitasi kritériumok
Nyquist kritérium. Routh-Hurwitz
kritérium.

A

Harmonikus vizsgalojelek és zavarjelel
analizise Fourier transzformacioval.

10.

Hajtomi tengelyek hajlitdé rezgései. Példak
rezgirendszerek mozgasegyenlet-
rendszereinek a felirasara. Rudak
kontinuum rezgései

Rudak longitudinalis kontinuum rezgései
Rudak csavar6 kontinuum rezgései
Rudak hajlité kontinuum rezgései. Matlab
és Simulink dinamikai modellezés
lehetiségek.Sturm-Liouville, Rayleigh-ely,
Dunkerley's becslés.

Gyakorlati feladatok hajlitérezgésekre
torziés rezgésekre.

11.

Térbeli mechanizmusok kinematikai és
dinamikai elemzése. Robotkarok és
manipulatorok. Direkt és inverz
kinematikai feladatok. Direkt és inverz
dinamikai feladatok. Tehetetlenségi
nyomaték tenzor felirasa és értelmezése.
Denavit-Hartenberg elv alkalmazéasa.
Nyitott és zart kinematikai lancok. Tagok
szabadsagfoka.

Direkt és inverz kinematikai feladatok.
Direkt és inverz dinamikai feladatok.
Denavit-Hartenberg elv alkalmazasa.

12.

Térbeli mechanizmusok sebességallapoiai.

Gyakorlati kinematikai parok elemzése.
Mechanizmusok gyorsulasallapota.
Grashof tétel mozgastartomanyra
vonatkozo 6sszefliggései. Grashof tétel
korbeforgathatésagra vonatkozé
Osszefliggései. Roberts-tétel.

Modellezés. Kinematikai és dinamikai
paraméterek meghatarozasa.
Rendszerelemzés.

13.

Térbeli mechanizmusok Simscape
modellezése és elemzése. Példak
forgattyds mechanizmusra és
bolygémivekre

Modellezés. Kinematikai és dinamikai
paraméterek meghatarozasa.
Rendszerelemzés.




Gépek, berendezések rezgésszigetelése. Passziv és aktiv rezgéscsillapitas

Kdrnyezeti zajok és rezgések A tervezése és méretezése. Kérnyezeti A
csokkentése.Térbeli gépalap sajat- és zajok és rezgések mérése és kiértékelgse.
14 gerjesztett rezgései. Szerszamgéprezgések
" | elemzése.Matlab és Simulink dinamikai
modellezés lehéségek.
Rezgésdiagnosztikai allapotvizsgalat
alapjai.
15. RAJZHET. Il. zarthelyi dolgozat, projektfeladatékelése
Terem/Labor:
A 012-es diagnosztika labor
B —CAD labor
C-
Szorgalmi idszakban hallgatéi 2 db elméleti zarthelyi dolgozat, projektfeladat
feladatok
Oktatdsban hasznalt szoftverek Labview, Matlab, MatlabSimulink
Oktatasban hasznalt NI DAQ, prébapadok
eszkdzok/berendezések listaja
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