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Erzékel6k és beavatkozok II.
Vizsgakérdések 2019

Vazolja fel egy beagyazott rendszerben realizalt digitalis szabalyozas felépitését, és
ismertesse a megvaldsitdsanak f6 elveit!

Mikroszamitogépes rendszerben megvaldsitott digitdlis iranyitorendszerben milyen
formaban jelenik meg a szabalyozd? Adjon meg egy egyszer(i példat ilyen szabalyozéra.
Hogyan valdsul meg bedgyazott irdnyitérendszerekben tipikusan az analdg fizikai jelekrél
numerikus adatokra vald attérés méréskor, illetve ennek forditottja beavatkozaskor. Milyen
f6 alapelveket kell betartani ezek megvalésitasakor?

Fogalmazza meg digitdlis iranyitdsi rendszerekkel kapcsolatban a beavatkozd szervek
funkciéjat, és adja meg, milyen kovetelmények teljesitésére van sziikség &ltaldban a
megvaldsitasukhoz!

Ismertesse a kapcsoldlizemU teljesitményfokozatok mikddésének lényegét, az ezekkel
megvaldsulo jelképzés alapelveit!

Allitsa szembe egymadssal az analdég elvl és a kapcsoléiizem(i megoldasokat a beavatkozd
szervek kontextusaban, sorolja fel el6nyos illetve elénytelen tulajdonsagaikat!

Fogalmazza meg az analdg elvi teljesitményerGsité (A, B, AB osztalyu erGsit6k) és a
kapcsoldlizem(i (D-osztdlya erdsitd, PWM-elv( inverter) kozti eltéréseket teljesitmény és
hatdsfok tekintetében, és adja meg a vesztségek f6 forrasait a két megoldas esetében!
Sorolja fel, milyen hatdsfokot csokkenté hatasok meriilnek fel a kapcsolélizemd
végfokozatokban, és milyen megoldasok allnak rendelkezésre ezek csokkentésére.

Mi teszi alkalmassd a bipolaris illetve térvezérlési tranzisztorokat kapcsolélizemd
teljesitmény végfokok realizaldasara? Vazoljon fel egy ilyen elemekkel felépitett
teljesitményfokozatot, és ismertesse a megvaldsitas f6 elveit!

Ismertesse az impulzusszélesség modulacié f6 elveit, f6 tipusait, tovabba az analdg jellé
visszaalakitds f6 elveit, és a kapott analdg jel tulajdonsagait.

Soroljon fel legalabb négy villamos motor tipust, és adja meg legjellemzébb megkiilonboztetd
tulajdonsagait!

Vazolja fel egy allandé magneses DC motor szerkezetét, és ismertesse miikodésének
alapelveit!

Ismertesse a kommutdtor szerepét allandé mdgneses DC motorok esetében, adja meg
el6nyeit, hatranyait, és vazolja, milyen megoldasok alkalmazasaval lehet elhagyni.

Mit jelent, és milyen elénydkkel bir a vasmag nélkiili (,,coreless”) forgorész?

Sorolja fel, milyen mddszerek alkalmazhaték egy DC motor dllapotdnak szabalyozasi célu
mérésére, és roviden irja le, milyen m(iszaki megoldasokkal valésithaték meg!

Vazolja fel az allandé magneses DC motor villamos karakterisztikajat, és adja meg {6 statikus
paramétereit! Ismertesse, milyen tulajdonsdgok jellemzik (jo kozelitéssel) a statikus
karakterisztikat!

Ismertesse a nyomatéktényezG szerepét DC motorok esetén! Milyen feltétel teljesilése
esetén hasznadlhaté a nyomatéktényezd az indukalt fesziltség (EMF) és fordulatszam
Osszefliggésének leirdsara?

Hogyan alakul a DC motor teljesitménye és hatasfoka a fordulatszdmanak (vagy
nyomatékanak) fliggvényében surlédasi veszteségek figyelembevételével?
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Hogyan éplil fel az dllandé magneses DC motor dinamikus modellje, ismertesse villamos
illetve mechanikai egyenletei konstrudlasanak elveit!

Ismertesse az dllandé magneses DC motor atviteli fliggvényének jellegét, sorolja fel a benne
szerepl6 paramétereket, értelmezésiiket, és meghatdrozasuk lehetfségeit!

Az dllandé magneses DC motor kapocsfesziltségrél fordulatszamra irdnyuld Aatviteli
figgvényét tekintve fogalmazza meg, milyen 0Osszefliggés all fenn az atviteli fliggvény
paraméterei és a motor dinamikus tulajdonsagai kozott!

Milyen 6sszefliggés all fenn a DC motor atviteli fliggvényének pdlusai és a motor dinamikus
tulajdonsagai kozott?

Miért van szikség DC motorokkal kapcsolatban visszacsatolt szabdlyozdsra? Adja meg a
szokdsosan megvalésitott szabdlyozasi tipusokat, fogalmazza meg a veliik kapcsolatos
célkitlizéseket, és realizalasuk alapelveit!

Vazolja fel DC motorokkal kapcsolatban a fordulatszam-szabalyozas alapsémdjat, és adja meg
megvaldsitasanak f6 alapelveit! Fogalmazza meg, milyen viszonyban allnak a szabdlyozasban
alkalmazott paraméterek a =zart kor stabilitdsara, illetve a szabalyozas minGségi
tulajdonsagaira.

Adjon meg egy célszerli mdédot a DC motor fordulatszdm-szabdlyozas statikus pontossdganak
novelésére! Mi korldtozza a O statikus hiba megvaldsuldsat?

Vazolja fel DC motorokkal kapcsolatban az abszolut szogbeallast célzé szervo-szabdlyozas
alapsémdjat, és adja meg megvaldsitasanak f6 alapelveit! Fogalmazza meg, milyen
viszonyban allnak a szabdlyozdsban alkalmazott paraméterek a zart kor stabilitasara, statikus
pontossagara, illetve a szabdalyozas egyéb min6ségi tulajdonsagaira.

Milyen hatdssal vannak egy valésagos DC motor fizikai tulajdonsagainak (statikus surlédas,
reluktancianyomaték) a szabalyozasra? Milyen lehetGségek allnak rendelkezésre ezek
kompenzalasara?

Konstrudlja meg egy diszkrét idejl Pl szabdlyozas leegyszerdsitett algoritmusat T mintavételi
periddus, és A,, T; paraméterek alkalmazasaval!

Vazolja fel a DC motorvezérlést szokdasosan megvaldsitd kapcsoldhalézatot, tovabba sorolja
fel és jellemezze a leggyakrabban hasznalt vezérlési és PWM-generalasi sémakat.

Ismertesse a DC motor fordulatszdmanak az indukalt fesziiltség mérésével megvalosuld
madjat! Adja meg alkalmazhatdsdganak, a mérés optimalis elvégzésének feltételeit, és
javasoljon megfeleld stratégiat a mérés megvaldsitasara.

Ismertesse a DC motor aramanak (nyomatékanak) mérésére szolgalé szokdsos és
legegyszerlbb megoldast! Adja meg alkalmazhatésaganak, a mérés optimalis elvégzésének
feltételeit, és javasoljon vezérlési sémdhoz illeszked§ stratégiat a mérés megvaldsitasara.
Vazolja a kefe nélkili DC (BLDC) motor lényegét, alapvets vezérlési sémajat és m(ikodési
alapelveit. Adja meg el6nyeit és hatranyait a DC motorhoz képest.

Vazolja a BLDC motor kommutdciés folyamatanak lényegét, a forgd magneses tér
|étrejottének folyamatat, és a forgérész viselkedését!

Vazolja fel BLDC motorok esetében a kommutacid megvaldsitdsanak f6 moddozatait!
Jellemezze a szenzoros és szenzor nélkiili megoldasokat!

Vazolja fel a BLDC motorokkal kapcsolatban a 3-fazisu kapcsoléhdalézatok megvaldsitasanak
madozatait az alkalmazott kapcsolok és vezérlési modjaik szerint!

Jellemezze a f6ld-és tapoldalon N+P, illetve N+N csatornas MOSFET-ekkel felépitett H-hidak
illetve 3-fazisu inverterek tulajdonsdgait, el6nyeiket és hatranyaikat!
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Ismertesse a tapoldali MOSFET (IGBT) meghajtok ,,boost” aramkorének mikédését, indokolja
meg alkalmazdsdnak sziikségességét, illetve adja meg helyes miikédésének feltételeit!
Vazolja fel a BLDC illetve PMS motoroknal alkalmazhatd drammérési lehetéségeket (6sszaram
illetve fazisonkénti aram mérése), a mérést megnehezit6 feltételeket, illetve a célszer(
aramkori megvaldsitdsokat!

Vazolja fel a BLDC illetve PMS motoroknal alkalmazhaté fordulatszam-mérési lehetGségeket.
Jellemezze a szenzor nélkiili megolddast, illetve a szenzoroknal alkalmazhaté kilénb6z6 fizikai
elveket!

Soroljon fel a villamos motoroknal alkalmazhatd abszolut szdoghelyzet mérésére szolgdld
megoldasokat, jellemezz 6ket, és adja meg alkalmazhatdsaguk feltételeit!

Soroljon fel a villamos motoroknal alkalmazhaté tengely-nyomaték mérésére szolgald
megoldasokat, beleértve a szenzor nélkiili megoldast is. Adja meg el6nyeiket, hatranyaikat,
tovabba alkalmazhatdsaguk feltételeit!

Az allandé magneses szinkron motorok mez&orientalt szabalyozasa esetén mit jelent az
optimdlis nyomatékképzés, és hogyan valésitjuk meg azt?

Milyen el6ényos tulajdonsagokkal rendelkeznek a mezGorientdlt szabdlyozdsu allandé
magneses szinkronmotoros hajtasok a ,hagyomanyos” szinkronmotoros hajtasokkal
szemben?

Ismertesse az indukcids (AC) motorok felépitését, |ényeges megkilonboztets jegyeit a PMS
ill. BLDC motorokhoz képest; leegyszer(lsitett modellje alapjan magyardzza meg a ,csuiszas”
(slip) jelenségét!

Vazolja fel az indukcids (AC) motorok tipikus karakterisztikajat, a tipikus terhelési
karakterisztikakat, és jellemezze a kialakuld munkapontokat, tovabbd ismertesse az indukcids
motorokkal kapcsolatban felmeriil§ szabalyozasi feladatokat és szokdsos megoldasokat!
Ismertesse a léptetémotorok mikodésének alapelveit, a |éptetémotor alapvetd tipusait, és a
|éptetémotorral megvaldsitott hajtasok alapvetd tulajdonsagait!

Ismertesse a léptet6motorok alapveté vezérlési moddjait, az unipolaris ill. bipolaris
vezérléshez tartozé vezérl6 haldzatotokat, jellemezze a teljes |épéses, fél |épéses, és
mikrolépéses vezérlést.



