Zardvizsga tétellista Modellezés és szimulacio ¢s Robotok, CNC programozas C.
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Definialja a rendszert, tegye meg a rendszerek osztalyozasat, a dinamikus rendszer
értelmezését! Ismertesse a mechanikai és villamos rendszerek paramétereit, valamint
allapotvaltozoit! Mi a modell definicidja, mik a fajtai, megadasi modjai? Adja meg a
szimulaci6 fogalmat!

Mutassa be a matematikai modellek eléallitasat a masodfaju Lagrange-egyenlet segitségével
mechanikai- és villamos feladatok példain keresztiil!

Ismertesse az explicit Euler-, és a Trapéz numerikus integralasi modszereket elényeikkel,
hatranyaikkal!

Ismertesse a tanult szimulacios blokkokat SCILAB_XCOS rendszer esetén!

Ismertesse egy linearis differencialegyenlet megoldasat 3 féle modszerrel (legmagasabb
derivalt kifejezése, allapotvaltozos alak, atviteli fiiggvény)!

Ismertesse a modellalkotas, szimulacios vizsgalatok 1épéseit a DC motor példajan keresztiil!

A Duffing egyenlet példajan keresztil mutassa be a nemlinearis hatasok
figyelembevételének lehetdségeit!

A DC motor példajan keresztiil mutassa be a villamos motor fordulatszamanak PID tipust
szabalyozdval vald vezérlését!

Ismertesse a robot fogalmat. Hogyan csoportositjuk a robotokat irdnyitasuk szerint?
Ismertesse és abrak segitségével mutassa be a robotok morfoldgiai alapvaltozatait!

Melyek egy robotikai rendszer {6 hardver és szoftver elemei?

Ismertesse a robotok geometriai rendszerét, a koordindtarendszereket és nevezetes pontokat!

Ismertesse a robotok helyzetének matematikai leirdsi modszereit, az orientacid fogalmat és
matematikai leirasat!

Ismertesse a robotvezérlés alapfeladatat! Ismertesse a Denavit-Hartenberg transzformaciot!

Ismertesse a robotok 6 gépi funkciodit! Ismertesse a pozicionald rendszerek rendszerekben
alkalmazott jellegzetes motorokat és hajtomiiveket!

Ismertesse a  robotokban  alkalmazott lekapcsolokords, — helyzetvezérlo-  é€s
helyzetszabalyozokords pozicionald rendszereket! Milyen mozgéstipusok megvaldsitasara
alkalmasak?



