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Jarmurendszerdinamika és kontroll

Vehicle system dynamics and control

BMEKOVRM636 | |vizsga “ E
3 (14) El6adas 2 (9) Gyakorlat 1 (5) Labor
Jarmimérnoki Specializacio (sp) a Jarmiimérnoki mesterképzési
mesterképzési szakon (J)
szak(J)
240
84 21 60
50 0 25

Vasuti Jarmivek és Jarmlirendszeranalizis Tanszék

Dr. Zobory Istvan

Dr. Zobory Istvan, Dr. Gaspar Péter

Jarmivek és jarmifuzérek, valamint forgalmi &ramlatok fémozgéasanak vizsgélatara alkalmas dinamikai modellek. A
gordilékapcsolat er6atszarmaztatasdnak nemlineéris dinamikai modellje a tribologiai sztochaszticités figyelembevételével.
Koncentralt paraméter( lengésképes jarmirendszer modellek mozgasegyenleteinek szarmaztatasa. A gerjesztd erdk és
mozgasok, valamint a parametrikus gerjesztések figyelembevétele. A dinamikai rendszer diszkrét kdzdnséges
sztochasztikus differencialegyenlet-rendszere. Elosztott paraméter( jarmiirendszer modellek mozgasegyenlet-
rendszerének konstrukcibja. Az elosztott paraméter(i dinamikai rendszer sztochasztikus parcidlis differencialegyenlet
rendszere. A jarmldinamikai rendszer, mint vezérelt vagy szabalyozott szakasz. Néhany jellegzetes jarmliranyitasi feladat
megfogalmazasa a dinamikai rendszer oldalardl, a vezérl6jelek miikédéstechnikai magyarazataval. A rendszerdinamika és
kontroll analizis és szintézis-problémai az alkalmazasok tikrében. A jarmdiranyitasi feladat megfogalmazasa modell alapu
maodszerekkel. A jarmikontroll tervezésre alkalmazott médszerek. A jarmikontroll rendszerében bekdvetkezett hibak
detektalasa. A jarmi atkonfigurdlé és hibatlré irdnyitdsa, az iranyitas tervezése. Integralt irdnyitds- és felligyeleti
irdnyitastervezés. Iranyitott jarm(idinamikai rendszerekre vonatkoz6 esettanulmanyok.

Az elméleti anyag szamitasi példak megoldasaval valé gyakoroltatdsa MATLAB szamitdgépes kdrnyezetben.

Szimulacios eljarasok MATLAB kdrnyezetben térténé vizsgalata, 6sszehasonlitas és kiértékelés.

A. Tudas
e Erti és alkalmazza a jarmiirendszerdinamika és a jarmiivezérlés szakteriiletének miiveléséhez sziikséges
matematikai és természettudomanyi elveket, 6sszefliggéseket, eljarasokat.
o Erti és széle kdrben alkalmazza a jarmirendszerdinamika és a jarmivezérlés teriiletén kidolgozott elméleteket és
terminoldgiakat.
* Részletekbe menden ismeri és érti a jarmrendszerdinamika és a kontrol modszereit, problémamegoldd technikait.
* |smeri és érti a szamitégépes modellezés és szimulacié a jarmirendszerdinamikaban és a kontroltechnikaban
felhasznalhat6 eszkézeit és modszereit.
e |smeri a a kutatasban vagy tudomanyos munkaban alkalmazhat6 problémamegold6 technikéakat.
B. Képesség
¢ A jarmirendszerdinamikaban és a kontrol teriiletén felmerild problémak megoldasaban képes alkalmazni a
megszerzett matematikai és természettudomanyi elveket, eljarasokat.
» Képes a jarmlrendszerdinamika és a jarmdvezérlés elméleteit és terminologiait innovativ médon alkalmazni.
» Képes a jarmirendszerdinamikai és a konrol folyamatok hatdsmechanizmusainak felismerésére,
rendszerszemlélet(i értékelésére, kezelésére.
C. AttitGd
* Nyitott és fogékony a jarmirendszerdinamika és a jarmivezérlés szakterlletén zajlé szakmai, technologiai
fejlesztés és innovacio megismerésére, elfogadasara.



¢ Felvallalja a mlszaki szakterilethez kapcsoléd6 szakmai és etikai értékrendet.
e Torekszik a jarmirendszerdinamikaval és a jarmlivezérléssel kapcsolatos Uj modszerek és eszkdzok fejlesztésére.
* Torekszik munkajaban rendszerszemléletl, komplex megkdzelités alkalmazasara.
D. Onallésag és felelésség
» Szakmai feladatai megoldasakor kezdeményezd, dnalléan valaszt megoldasi médszereket.

A félév soran kiadott szimulacios részfeladatok megoldanddk (tudas, képesség, attitlid, dnallésag értékelése)(2 db). A
tudés és a képesség végsé ellendrzése és értékelése a félév végi vizsgan torténik. A vizsgara bocsatas feltétele valmennyi
félévkozi feladat maradéktalan teljesitése.

A feladatbeadasok pétlasanak lehetésége, a vizsgaismétlés a TVSz szerint.
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