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A kbzlekedési palya-jarm(” rendszer modellezése. A Winkler alapzaton gorduld kerék, a sin mint rugalmas gerenda. A
modellek csoportositasa. A kényszeregyenletek, a mozgasegyenletek és a szabadsagfokok kapcsolata. Sulyponti szabad
koordinatak és gyorsulascsatolt rendszerek. Rendszerdinamikai modellek: koncentralt paraméter-, elosztott paraméter(-
és hibrid modellek. A ,kbzlekedési palya - jarm(i” rendszermodellek jellegzetes rendszeregyenletei. A rendszerre hato kiilsé
gerjesztd hatasok, geometriai és parametrikus gerjesztések. A kdzlekedési palya - jarmi rendszer mozgasanak leirasahoz
sziikséges koordinata rendszerek. Kapcsolat és transzformacios 6sszefliggések a koordinata rendszerek kozott.

sinprofil merev testszer( érintkezésének elemzése. A kerék- és a gordiilépalya profil elméleti érintkezési pontjanak
meghatarozasa. A kerék és a gordildpalya rugalmas érintkezésének elemzése. A fellileti normaler6 szamitasa a hatarold
gorbére illeszkedo ellipszis, és Hertz-féle érintkezési modell alapjan. A kerék és a gordiilépalya kozotti kapcsolaton fellépd
er6hatasok és nyomatékok meghatéarozasa Kalker linearis elmélete alapjan, kuszas, furokuszas, spin-nyomaték, Kalker
tényez6k. A kerék és a gordilépalya kopasanak szamitassal torténd elérejelzése. A palya-jarmi rendszer keresztirdnyu
hibrid modellezése, a keresztiranyl mozgasjellemz8k meghatarozasa geometriai egyenetlenség-gerjesztés jelenlétében. A
kerék és a rugalmas gerendaval jellemzett kdzlekedési palya fliggéleges dinamikai folyamatainak vizsgélata elosztott
paraméteres és hibrid modellekkel. A geometriai és a parametrikus gerjesztések tekintetbe vétele.

A. Tudas B. Képesség
e Széleskorlen ismeri, alkotdé médon értelmezi, és kutatbmunkajabnan képes innovativ médon alkalmazni: a palya-
jarmi dinamikai rendszer modellezési lehetGségeit; a rendszeregyenletek eléallitasanak médszereit; a kapcsoldédd
transzformacios eljarasokat; a kerék és a sin geometriai érintkezés megoldasi eljarasait; parametrikus gerjesztés
figyelembe vételének lehetéségeit.
C. Attitid D. Onéllésag és felelésség
* Torekszik az uj tudomanyos eredmények megismerésére, azokat felelésséggel alkalmazza, alkoté modon
kezdeményes Uj tudastertleti kutatasokat.

Az alairas megszerzésének és egyuttal a vizsgara bocsatasnak a feltétele az eléadasokon vald rendszeres részvétel. A
vizsga irdsbeli, minden hét anyagabdl 1 kérdés, dsszesen 14 kérdés.

A TVSZ szabélyozdsanak megfelelden.
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