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Zardvizsga tételek
Gépipari automatizalasi szakmérnoki képzés / Festo Akadémia

1. tétel

a) lIrdnyitastechnika felosztdsa: ismertesse a szabdlyzds és a vezérlés kozti kiilonbséget
rajzolja fel a m(ikodési vazlatat. Mondjon példat vezérlésre és szabalyzasra.

b) Hasonlitsa 6ssze és értékelje a pneumatikus energiaatvitel elényeit és hatranyait!
Jellemezze a pneumatikus energiaatvitel alkalmazasi terileteit a nyomdstartomanyaik
alapjan! Ismertesse a sdritett leveg6 fontosabb fizikai tulajdonsagait!

c) Ismertessen néhany robot csoportositdsi szempontot! Mely f6bb teriileteken

alkalmazzdk az ipari robotokat?
2. tétel

a) Ismertesse a PID (aranyos, integrald, differencidld) szabalyzast. Rajzolja fel a PID
szabalyzo blokk diagramjat (hatdsvazlat).

b) Mutassa be a hidraulikus energiaatvitel folyamatat. ElGallitas, irdnyitas, felhasznalas.
(Mechanikai energia - hidraulikus energia - mechanikai munka)

¢) Mutassa be az ipari robotok jellemzé felépitését!

3. tétel

a) Ismertesse a PID szabdlyzdsnal jelentkez6 WINDUP (tullévés) hatdst. mutassa be a
WINDUP hatas kikliszobolésére alkalmas PID szabalyzé mlkodését, hatasvazlatat (Anti
Windup mddositas).

b) Ismertesse a vakuum fogalmat, mutassa be milyen elveket ismer vakuum elGallitasara!
Ismertesse a vakuumejektorok mikodési elvét, a kidobd egység szerepét.Felhasznalasi
teriletek.

c) Fogalmazza meg, hogy ipari robotok esetén mit jelent a TCP és a munkatér fogalmal!

4, tétel

a) Mutassa be az allapot szabdalyzé (STATUS CONTROLLER) mikodését, rajzolja fel az
allapot szabalyzé blokkvazlatat, mondjon példat az alkalmazasara.

b) Mutassa be a hidraulikus energiaatalakitok fontosabb tipusait, jellemezze
felépitésiiket, mszaki tulajdonsagaikat.

c) Sorolja fel és mutassa be a f6bb muszaki paramétereket, amelyek meghatdrozzak az
ipari robotokat!
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5. tétel

a) Ismertesse szabalyzérendszerek stabilitdsanak fogalmat, rajzolja le a stabil és unstabil
rendszer id6beni viselkedését.

b) Szabvanyos jelképek segitségével ismertesse a pneumatikaban leggyakrabban
alkalmazott teljesitmény szelepeket (3/2, 5/2, 5/3, 2x3/2), azok miikodtetését,
vezérlését. Ismertesse a segédlevegd ellatds modjait.

c¢) Mutassa be, hogy ipari robotok esetén hogyan definidljuk a Tool Center Point
helyzetét! Milyen koordindta rendszereket haszndlunk programozas soran?

6. tétel

a) Ismertesse a szabdlyzasi paraméterek (p.l.: P, I, D) optimalizalasanak lehetGségeit.

b) Mutassa be a nyomasiranyitd készilékek aramkori szerepeit, felhasznalasi
teriileteiket. (Kdzvetlen vezérlés(i és el6Gvezérelt nyomasiranyitok)

c) Mitjelent ipari robotok esetén az inverz és a direkt transzformacié? Milyen robot
betanitasi médokat ismer?

7. tétel

a) Mutassa be magyardzo dbra segitségével a szabalyzads min&ségi jellemzait.

b) Ismertesse a dugattyuruddal rendelkezé és dugattydrad nélkili pneumatikus
munkahengerek szerkezeti kialakitasat, jelképeit, alkalmazasi teriileteit. Mutassa be a
primer és szekunder sebesség vezérlést.

c) Sorolja fel és mutassa be a robot programozas lépéseit!

8. tétel

a) Mutassa be egy energia hatékony kidobo egységgel rendelkezé vakuum ejektor két
pont (kompardtoros) szabdlyozdsat, rajzolja le a rendszer pneumatikus és elektromos
kapcsolasat.

b) Mutassa be a hidraulikus utirdnyitd késziilékek aramkori szerepeit, felhaszndlasi
terileteiket. (Felépités, funkcid 3/2; 4/2; 4/3; aranyos 4/3-as Gtvaltod)

c) Ismertessen néhany robot csoportositdsi szempontot! Mely f6bb teriileteken
alkalmazzak az ipari robotokat?
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9. tétel

a) Mutassa be egy pneumatikus munkahenger nyomads szabalyzdsat (aranyos 5/3-as
Utszeleppel), rajzolja le a rendszer pneumatikus és elektromos bekotését. Ismertesse
a szabalyzasi paraméterek bedllitdsanak menetét (kézi hangolas).

b) Szabvanyos jelképek segitségével ismertesse a sUritett levegé el6készités eszkozeit,
azok funkcioit.

c) Mutassa be az ipari robotok jellemzé felépitését!

10. tétel

a) Mutassa be egy kett6smikodésli pneumatikus munkahenger poziciondlasanak
szabdlyzasat (aranyos 5/3-as Utszeleppel, PID, vagy STATUS szabalyzdval). Rajzolja le a
rendszer pneumatikus és elektromos bekotését. Ismertesse a szabalyzas sordn a
rendszer tulajdonsagaibdl adddd problémakat (milyen fizikai hatdsok nehezitik meg a
pontos poziciondlast).

b) Mutassa be a hidraulikus daramiranyitd készilékek daramkori szerepeit, felhasznalasi
terileteiket. (Terheléstsl fliggé és terhelést6l fluggetlen aramiranyitds/sebesség
vezérlés)

c) Fogalmazza meg, hogy ipari robotok esetén mit jelent a TCP és a munkatér fogalmal!
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