Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Antali Maté, posztdoktori kutato, antali@mm.bme.hu

Szaraz surléodasos rendszerek modellezési és szimulacios

e lehetéségei

Javasolt képzési szint: | MSc (1 vagy 2 szemeszter)

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A gépészeti rendszerekben a szdraz surlodas jelenléte olyan dinamikai
problémakhoz vezet, ahol egyes erék és gyorsulasok nem-folytonos médon fliiggenek a
rendszer allapotatél. Az ilyen rendszereknek tobbféle matematikai leirasa létezik. Az egyik,
hogy a modellbdl differencidlegyenletet képzink, mely a surlédas miatt szakadasos,
ugynevezett Filippov-rendszer lesz. Egy masik lehetéség az egyenletek felirasa angol
kifejezéssel differential inclusion formaban (halmaz-értékli flggvényekkel), mely eltéré
vizsgalati lehet6ségeket tesz lehetéve.

Feladat: A feladat része lenne az emlitett két matematikai modszer megismerése a
szakirodalom alapjan. Majd egyszerli, surlodast tartalmazé6 mechanikai példak
segitségével kellene Osszevetni a két modszer alkalmazasat, analitikus vizsgalat és
numerikus szimulacié formajaban. A dolgozat célja lenne a modszerek elényeinek és
hatranyainak vizsgalata gépészeti problémaknal térténd alkalmazas kdzben.
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A szaraz surlodas kulonféle jelleggobéi.
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Egy szaraz surlédasos rendszer | Szaraz surlédast tartalmazé egyszerl
viselkedése a fazistérben. mechanikai rendszer.
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Antali Maté, adjunktus, antali@mm.bme.hu

Cim: Vontatott kerék kiilonb6z6 modelljeinek vizsgalata

Javasolt képzési szint: | BSc vagy MSc (1 vagy 2 szemeszter)

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A gépészetben gyakran el6fordul a vontatott kerék alapproblémaja, ahol egy
szabadonfuté kerék egy vondérudon keresztll csatlakozik a szerkezethez. Ilyen
strukturajuak kulonféle vontatmanyok és utanfutdk; valamint a repulégépek, babakocsik,
bevasarlokocsik kerekei. A tapasztalat azt mutatja, hogy a paraméterektél fliggéen instabil
rezgések jelenhetnek meg, melyet kerékszitalasnak vagy shimmy-nek neveznek. A
szakirodalomban a probléma szamos mechanikai modellje megtalalhato.

Feladat: A kulonféle modellek k6zds jellemzdje az, hogy az instabilitast okoz6 rezgések
modellezéséhez szukség van a modellben rugalmassag feltételezésere. Teljesen merev
modell esetén nem alakulhatnak ki rezgések. Am a rugalmas elem a modell kiilénféle
pontjain és kulonbozé mddokon is elhelyezhetd (lasd a lenti abrak). A dolgozatban a
feladat a kulonféle modellek 6sszevetése ilyen szempontbdl: milyen hatassal van a
rugalmas elem elhelyezése a modell viselkedésére? Analitikus szamitasok és szimulacidk
készitésével a cél a rezgések kialakulasanak mélyebb megértése lenne.
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spring, k/2

Sykora H., Takacs D. [2014] Antali M., Stépan G. [2017]
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Bachrathy Daniel, egyetemi adjunktus, bachrathy@mm.bme.hu

Végeselem modell készitése dexel test modell alapjan marasi

e folyamatokhoz

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

savasqll Kggeog) Selit MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Forgacsolasi folyamatok CAM (Computer-Aided Manufacturing) vizsgalatanal
alapvet6 lépés az anyaglevalasztas modellezése. Ennek egyik moédja a dexel alapu
testmodellezés (lasd az abra), amely segitségével a Boolean miiveletek hatékonyan
végezhet6ek. Sok esetben a fogacsolas modellezésénél fontos a munkadarab valtozo
geometrigjanak hatasara létrejové valtozé dinamikai tulajdonsagok kovetése.

Feladat: A dolgozat soran f6 cél egy megadott dexel modell alapjan végeselemes hald
generalasa. A munka soran tobb halézasi technikat és kozelito eljarast is meg kell vizsgalni
(meshless method, halésUritési modszerek,...).

A kapott hal6 alapjan fel kell épiteni a merevségi és tomeg matrixokat, és meg kell hatarozni
a sajatfrekvenciakat és merevségeket. A marasi folyamat soran térténé anyaglevalasztast
is modellezni kell, a hal6é optimalis médositasaval.

A feladat soran célszerli a kapott eredményeket egy valés megmunkalas soran kapott
sajatfrekvencia adatokkal 6sszevetni.
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FIGURE 1. Multi-Dexel method in two dimensions

by applying two perpendicular dexeplanes (blue and
green).
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Marasi folymat soran valtozé dinamikaju szerkezet
tesztkornyezet és modell
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Bachrathy Daniel, egyetemi adjunktus, bachrathy@mm.bme.hu

Forgacsolasi er6 karakterisztika mérése és illeszétse klilonbozé

Cim: .
anyag tipusokra

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

savasqll Kggeog) Selit MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A forgacsolasi folyamatok megfelel6 modellezéséhez a forgacsol6 eré —
forgacskeresztmetszet fliggvényének pontos ismerete elengedhetetlen.

A forgacsolé er6 figgveny alapjan kiszamithaté a megmunkalas teljesitményszikséglete és
forgacsolo élek maximalis terhelése. A megfelel6 dinamikai modellekkel egyutt a feluleti
hibak és a megmunkalasi folyamat stabilitasa is meghatarozhatd, ehhez viszont a fogacsolo
erd fUggvényének a derivaltjat is pontosan kell ismerni.

Feladat: A dolgozat soran cél az eddig hasznalt mérési mddszer tovabbfejlesztése
sorozatmeérésekre. Az eréméré dinamikus kompenzalasi modszerének javitasa.

Tovabba mérési sorozatokat kell végezni kulonb6zé technoldgiai paraméterekre és
kulonb6z6 anyagtipusokra.

A kapott er6jelekre, az irodalomban talalhaté eréflUggvények illesztését is meg kell oldani.
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezeté: | Dr. Bencsik Laszl6, tudomanyos munkatars, bencsik@mm.bme.hu

Palyatervez6 algoritmusok 6sszehasonlitasa anholom mechanikai

im:
¢ rendszerekhez

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

favasaltkepgosiBaing MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Az anholonom rendszerek egyik tipikus példaja a gépjarmid. A
jogositvanyszerzés soran talan mindenkinek a parhuzamos parkoldas az egyik
legnehezebb manéverezési feladat. Az egyik mechanikai ok az, hogy egy személyauté 2.5
szabadsagi fokkal rendelkezik, mig mi csak a gazpedalt tudjuk nyomni vagy a kormanyt
tudjuk tekerni. Tehat 2 beavatkozoval rendelkezink, igy a végrehajtandd feladat nem
egyértelml tobbbféleképpen végre lehet hajtani. A diplomamunka célja, hogy egy
optimalizasi folyamat soran megkapjuk azt a palyat ami mentén be kell parkolni.

Feladat: Elsé feladat az onvezet6 autdk témakorében relevans cikkek feldolgozasa,
megértése, szuksége esetén tovabbi vizsgalatokhoz vald reprodukalasa. A felépitett
mechanikai modell alapjan alkalmazzon kulonféle szabalyozasi médszereket a problémara
(Bang-Bang control, prediktiv szabalyozo). Keresse azt a szabalyozét amivel a legszikebb
helyre is be tud allni az adott gépjarml. A feladat kidolgozasa megkivanja a MatLab
szoftver alapszint( ismeretét.

© Alamy Stock Photo
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Az emberi futas kinematikaja és dinamikaja

gyorsitaskor és lassitaskor (BSc/MSc)

Bencsik Laszld, Zelei Ambrus, BME MUlszaki Mechanikai Tanszék

Motivacié: az emberi futds biomechanikai
tanulmanyozasa gyorsitaskor és lassitaskor

jellemzdinek

Alapkérdésiink, hogy a talajfogas el6tt mérhet6 labszarszog és a
talajfogasi index milyen Osszefiiggésben van a sebesség
valtozasaval és az energiafelhasznalassal.
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Talajfogasi index: s=0 sarokitéskor és
s=1 az el6lab talajfogasakor
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A labszar szége

Arra szamitunk, és azt szeretnénk mérésekkel bizonyitani, hogy

lassitdskor szadndékosan noveljuk a talaj-lab  (tkodzés
intenzitasat, ezzel energiaelnyel6dést elGidézve.

Feladatok:

1) Mérések megtervezése és Kkivitelezése tanszéki oktatodi

segitséggel az OptiTrack kamerarendszerrel
2) A mérési eredmények kiértékelése statisztikai mdédszerek és

mechanikai modellek segitségével )
reakcio kerék

my, J,

comb
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Mechanikai modell

Mérés az OptiTrack kamerarendszerrel

MUEGYETEM 1782

Néhany tovabbi informacio:

Lefelé torténd futdskor a lassitdshoz hasonléan megfigyelhetd,
hogy a labszar szogének mddositasaval valésul meg a
,,fékezés”.

A labszar sz6gének alakulasa lejtén és vizszintes talajon valo futdskor

Az OptiTrack kamerarendszer mobilizalhatd, igy kiltéri mérés
is kdnnyen megvaldsithatd.
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OptiTrack kamerarendszer mobilizalva
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KEREKSZITALAS VIZSGALATA DINAMIKUS KEREKMODELL

SEGITSEGEVEL
Beregi Sandor - tanszéki mérnok - beregi@mm.bme.hu

magyar/angol MSc

Vizsgalt probléma Feladat

A kozuti jarmuvek esetén az egyik leggyakrabban eloforduld stabilitasi probléma a vonta- A dolgozathoz kapcsolodo kutatomunka célja egy a szakirodalomban megtalalhato
tott kerekek szitalé mozgasa. A szakirodalomban ,shimmy”-ként ismert jelenség dinami- Jkefe” és feszitett hur modellek tulajdonsagait egyesito kerékmodell implementalasa a
kai vizsgalata sordn kulesfontossdgnd a rugalmas gumikerdk-talaj kapcsolat modellezése, vontatott kerék mechanikai modelljébe, és annak segitségével a kerékszitalas vizsgalata.
hiszen a jarmi, és igy a kerekek mozgasat elsGsorban a kontaktzénaban ébredo erck Ezen beliil:

hatarozzak meg. Mérésekkel igazolhatd, hogy a kerékszitalas soran jelentos szerepet
jatszik a kerék-talaj kapcsolatban fellépo memoria hatas, azonban mindkét idokésést fi-
gyelembe vevd modell (, kefe” illetve feszitett hir modell) esetén eltérés tapasztalhaté a e Stabilitasvizsgalat, szimulaciok keszitese
kerékszitalashoz tartozé elméleti és mért kritikus sebességekben.

o Mozgasegyenlet levezetése

e Mérések végzése

ETEX TikZposter



Szakdolgozat/Diplomaterv téma

Témavezet6: | Berezvai Szabolcs, doktorjel6lt, berezvai@mm.bme.hu

Viszko-hiperelasztikus paraméterilleszté szoftver készitése Python

Sl: kdrnyezetben

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javesolliegzasi 2l MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A korszer( anyagok (elsésorban polimerek) mechanikai viselkedése sok esetben
rendkiviil 6sszetett, hiszen a nagy alakvaltozdsokkal jaré nemlinedrisan rugalmas viselkedés mellett
jelent6s az id6fliggd, un. viszkoelasztikus hatas is. Ennek kovetkeztében az anyagi viselkedés
leirdsara specialis, viszko-hiperelasztikus anyagmodelleket sziikséges haszndlni. A fenti mechanikai
viselkedés leirdsara a kereskedelmi végeselemes szoftverekben az un. altalanositott Maxwell-
modellen viszko-hiperelasztikus konstitutiv egyenlet érhet6 el. Azonban a fenti anyagmodellben
szerepl6 paraméterek illesztése rendkiviil komplex, nemtrivialis feladat.

Feladat: A feladat célja, hogy létrehozzunk egy paraméterilleszt6 szoftvert Python kérnyezetben,
amelynek segitségével konnyen és gyorsan illesztet6ek a viszko-hiperelasztikus anyagmodell
paraméterei. Az illeszt6 program az anyagparaméterek illesztését egy- illetve tobbtengelyd
mechanikai mérési eredmények alapjan illesztené. A munka részét képezné a mechanikai mérések
elvégzése, az eredmények feldolgozasa, valamint az anyagmodellek ellenérzése Osszetett
terhelések, illetve ciklikus terhelések esetére is.
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1. &bra: A viszko-hiperelasztikus nyomolapok
anyagi viselkedés leirdsara hasznalt
an. altalanositott Maxwell-modell prébatest
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2. dbra: Mechanikai mérések

3. &bra: Kereskedelmi forgalomban elvégzése id6fliggd tulajdonsagokat
elérheté paraméterilleszté szoftver. mutat6 polimer habokon

Forras: www.matereality.com
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A GORDULESI ELLENALLAS MODELLEZESE

UTKOZESI MODELLEL
Dr. Csernak Gabor, egyetemi docens

Miiszaki Mechanikai Tanszék, csernak@mm.bme.hu

Javasolt képzési szint: BSc szakdolgozat, MSc diplomaterv
Nyelv: magyar, angol

A feladat leirasa

A gordiilési ellenallas hagyomanyos modellje szerint a gordilo test talajjal érintkezd feliiletén atadodo
er6 nyomatéka gatolja a mozgast. Azonban ennek a modellnek dinamikai feladatokban torténé alkal-
mazasa elvi kérdéseket vet fel: feltéve, hogy a talajjal érintkezé pontok sebessége zérus, az ott atadodo
er0 teljesitménye is zérus, tehat egy igy definialt gordiilési ellenallas nem okozhatja a mozgasi energia
csokkenését.

A szakdolgozat célja ennek az ellentmondasnak a feloldasa, kiilonféle modellek alkalmazésaval. A javasolt
feladat a gordiilési ellenallas modellezése sokszog keresztmetszetii rudak gordiiléseként, ahol az oldalak
szama végtelenhez tart. Az oldallapok talajhoz torténd iitkozése soran bekovetkezd disszipacio tobbféle
érintkezési/titkozési modellel is szamithat6. Az érintkezési feladatok nagy kihivast jelentenck a legkiilonbo-
z6bb ipari feladatokban, ezért az érintkezés dinamikajaban torténo elmélyiilés hasznos tapasztalatszerzési
lehetoséget jelent a mechanika irant érdeklodo hallgatok szamaéra.

Fig. 1: Egy nyoleszog keresztmetszet( hasab gordiilése lejtén (Zhao és tdrsai cikkébol dtvéve)
Irodalom:
- Zhao Z, Liu C, Ma D. Pure rotation of a prism on a ramp. Proc. R. Soc. A 470: 20140007. (2014).

BTEX TikZposter



DIGITALISAN SZABALYOZOTT
NEMLINEARIS DINAMIKAI RENDSZEREK

VISELKEDESE
Dr. Csernak Gabor, egyetemi docens

Miszaki Mechanikai Tanszék, csernak@mm.bme.hu

Javasolt képzési szint: BSc szakdolgozat, MSc diplomaterv
Nyelv: magyar, angol

A feladat leirasa

Szamitogépes szabalyozas soran a mintavételezés és a kerekités kis amplitudoju kaotikus rezgésekhez
vezethet — ezt a jelenséget mikro-kaosznak nevezik. Ilyenkor a szabalyozasi hiba sokkal nagyobb is lehet a
rezgés amplitudojanal — példaul egy mikro-kaotikus viselkedést mutaté inverz inga egy ferde helyzet koriil
végezhet kis rezgéseket.

A legegyszeribb modellek a szabalyozatlan rendszer linearizdlt mozgasegyenleteihez veszik hozza a sza-
balyozo erot, ami a digitalis hatasok miatt mintavételezési periodusonként allando. Ennek kovetkeztében
bonyolult strukturak figyelhetok meg a rendszer fazisterében.

A feladat annak meghatarozasa — numerikus szimulaciok segitségével — hogy egy inverz inga esetében
mennyire befolyasolja a linearizalas a digitalisan szabalyozott rendszer viselkedését, azaz hogyan valtozik
a fazistérbeli mintazat és a maximalis szabalyozasi hiba.
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Fig. 1: Egy PD szabalyozasu inverz inga egyensulyi helyzetei és a koztiik 1évo kaotikus attraktorok vonzasi tartomanyai a fazistéren.
Irodalom:
- Csernak G., Gyebroszki G., Stépan G.: Multi-baker map as a model of digital PD control, International
Journal of Bifurcation and Chaos, 26(2), 2016.
- Csernak G.: Quantization-induced control error in digitally controlled systems, Nonlinear Dynamics,
85(4), 2016.

ETEX TikZposter



A NULLPONT HIBA ES A KEREKITES
HATASA DIGITALISAN SZABALYOZOTT
MECHANIKAI RENDSZEREK

VISELKEDESERE
Dr. Csernak Gabor, egyetemi docens

Miszaki Mechanikai Tanszék, csernak@mm.bme.hu

Javasolt képzési szint: BSc szakdolgozat
Nyelv: magyar

A feladat leirasa

Szamitogépes szabalyozasok soran a mintavételezés és a kerekités kis amplitudoju kaotikus rezgésekhez
vezethet — ezt a jelenséget mikro-kaosznak nevezik. A mikro-kaosz legegyszeriibb modelljeiben feltételezik,
hogy nincs nullpont hiba, azaz a szabalyozatlan rendszer instabil egyensulyi helyzetében — példaul egy
inverz inga esetében éppen a fiiggdleges helyzetben — zérus a szabalyozo ero.

A feladat annak meghatarozasa, hogy a nullpont hiba milyen mértékben modositja a szabalyozott rendszer
viselkedését kiilonféle szabalyozasi stratégiak és kerekitési sémak mellett. A numerikus szimulaciékon
alapulo vizsgalatok elsodleges célja a mikro-kaosz soran kialakuldé maximalis szabalyozasi hiba becslése.
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Fig. 1. Példa nullpont hiba nélkiili esetre: egy PD szabalyozasu inverz inga egyensilyi helyzetei és a koztiik 1évo kaotikus attraktorok vonzasi
tartomanyai a fazistéren.
Irodalom:
- Csernak G., Gyebroszki G., Stépan G.: Multi-baker map as a model of digital PD control, International
Journal of Bifurcation and Chaos, 26(2), 2016.
- Csernak G.: Quantization-induced control error in digitally controlled systems, Nonlinear Dynamics,
85(4), 2016.
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APPLICATION OF THE TUNED MASS DAMPER FOR AVOIDING
SPEED WOBBLES

Dr. Habib Giuseppe, Research Fellow

MUszaki Mechanikai Tanszék

Speed wobbles (check video), also
referred as wheel shimmy, consist in
unexpected and dangerous instabilities.
This phenomenon affect many systems
such as motorbikes, bicycles and aircraft
wheels. The objective of this thesis is to
verify the possibility of eliminating these
instabilities adopting a tuned mass
damper.

Schematic model of the experimental
The candidate should define a model, equipment for shimmy measurement
study its stability, optimize parameters available at the laboratory of the
of the absorber and verify analytical and department, from  “Experiments  on
numerical results experimentally. quasiperiodic wheel shimmy, Takacs, Stépan,
J. Comp. Nonlinear Dyn. (2009)".



https://www.youtube.com/watch?v=xzB6KSlD6ec

INERTIAL ACTUATOR FOR HYBRID ACTIVE-PASSIVE VIBRATION
ABSORPTION IN MACHINING

Dr. Habib Giuseppe, Research Fellow

MUszaki Mechanikai Tanszék

The tuned mass damper consists of a mass
attached to a primary structure through a
visco-elastic element. The interaction
between the natural frequency of the
primary structure and of the damper allows
to reduce vibration level. The possibility of
adding an actuator to the tune mass
damper was investigated in previous works,
showing that it can improve its performance.
The objective of this thesis is to apply this
system to machining operation for
suppressing chatter vibrations. After H (S)

reviewing the existing literature, the Scheme of a hybrid tuned mass damper
candidate should study the problem from “Robust hybrid mass damper,
analytically and numerically. Collette, Chesné, JSV (2016)”.




SUPPRESSION OF FRICTION-INDUCED VIBRATIONS VIA PASSIVE
AND ACTIVE CONTROLLERS

Dr. Habib Giuseppe, Research Fellow

MUszaki Mechanikai Tanszék

Friction-induced vibrations are a major
problem in several engineering applications. Nl_‘;(t)

For example, they cause brake squeal (video) % c

or hinge squeaking. B {F . (v.,)
The objective of this thesis is to implement %—\/\N\/\N\/‘- / piVre
devices for the elimination of these

detrimental vibrations. In particular, the O O
performance of a tuned mass damper and of dv_

an active delayed proportional-differential Simplified model ford braking system,
controller will be identified and compared. from “Subcritical bifurcation in a self-

The candidate should define a mechanical excited single-degree-of-freedom system
model, study its stability, optimize with velocity weakening—strengthening
parameters of the vibration absorption friction law: analytical results and
devices and numerically verify analytical comparison with experiments, Papangelo
results. et al., Nonlinear Dynamics (2017)".



https://www.youtube.com/watch?v=fUNHb9O52WQ

Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Hajdu David, doktorandusz hallgato, hajdu@mm.bme.hu

Cim: Autoném jarmiivek kovetési tulajdonsagainak vizsgalata

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

savasqll Kggeog) Selit MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Az autondém, vagy mas néven onvezetd jarmlvek kutatasa napjaink egyik
legismertebb mérndki problémajava valt. A kapcsolt automatizalt jarmivek olyan egymast
kovetd autondm jarmlcsoportok, ahol egyszerre tobb auto is képes informacio kuldésre és
fogadasra. Az id6késés megjelenése azonban instabilizalhatja a lancot és rosszul mikodé
rendszert eredményez.

Feladat: A dolgozat soran a cél megismerni az igy 1.0
kapcsolt autondm  jarmicsoportok  dinamikai
tulajdonsagait, valamint figyelelembe venni az
id6késés eés a mechanikai lag hatasat. Enhez meg kell
vizsgalni az idében késleltetett differencialegyenletek
stabilitasat és az alapjan elkésziteni az autondm
jarmd  szabalyozdé  paramétereinek  stabilitasi | string
diagramjat. 1 unstable
-0.5 . ! '
-0.56 0 0.5 1.0 1.5

by o [1/s]

2. abra: Szabalyozé paraméterek
stabilitasi diagramja

0.5 F

string
stable

by [1/5]

44 h’[L L}

V3 -— Vo a— V) -— Uy =-—

A
Y

1. abra: Kapcsolt autoném jarmiivek
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Hajdu David, tanszéki mérnok, hajdu@mm.bme.hu

Cim: Padé-féle approximacio késleltetett rendszerek vizsgalatara

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

savacqil Kegeeg balit MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A matematikai modellezés sordn szamos alkalommal talalkozunk idékésést
tartalmazé dinamikai rendszerekkel, ilyen példaul a regenerativ szerszamgéprezgés,
késleltetett visszacsatolasu szabalyozok, autokovetési modellek vagy kerékdinamika. A
feladat megoldasa soran gyakran csak numerikus modszereket tudunk hasznalni, vagy méas
kozelitésekkel kell élnunk. Az idokésés kikuszobolésére a gyakorlatban gyakran
alkalmazzadk a Padé-féle approximaciot, mellyel a matematikai modell lényegesen
egyszerUsithetd, hatrany viszont a kevésbé pontos kdzelités.

Feladat: Tekintse at késleltetett autonom differencialegyenletek stabilitdsvizsgalatanak
alapjait a kovetkezé modellen:

x(t) = Ax(t) + Bx(t — 7).

A fenti alak alkalmas szamos dinamikai modell matematikai leirdsara. Példa az esztergalasi
folyamatok, amelynek egy mechanikia modellje lathaté az 1. abran. Ezt kdvetéen Végezze
el a rendszer stabilitdsvizsgalatat a Padé-féle approximéacié felhasznalasaval. Vizsgalja
meg milyen korilmények kdzoétt hasznélhato jol a kdzelités!

(a) Rigid tool (b) Compliant tool (c) Mechanical model of turning

h(t ‘I! o ‘_f
. ': > Previous cut | \\ w! Yy
lR— ' a(t =)

h{)

Actual cut
qi(t)

1. 4bra: Mechanikai modell
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Hajdu David, doktorandusz hallgato, hajdu@mm.bme.hu

Cim: Paramétervaltozasok hatasa a megmunkalasok stabilitasara

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

savasqll Kggeog) Selit MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A szerszamgéprezgés egy olyan nemkivanatos instabil jelenség, mely rontja a
megmunkalas min6ségét, a szerszam élettartamat, valamint egyéb karos
kovetkezményekkel jar. A stabilitasi tulajdonsagok valtoznak a fordulatszam és a
fogasmeélység valtoztatasaval, igy meghatazohatok olyan optimalis tartomanyok, ahol
jelentésen novelhetd az anyaglevalasztasi hanyad. A szamitasokhoz mérni kell a szerszam
dinamikajat, a forgacsolasi erdkarakterisztikakat és numerikus modszerekkel meg kell
hatarozni a modellhez tartozé idében késleltetett differencialegyenlet stabilitasi
tulajdonsagait.

Feladat: A dolgozat soran a cél egy kilagyitott @— Y
munkadarab befogé modalis paramétereinek Ve 28 A
optimalis meghatarozasa. Ehhez ugy Kkell

hangolni a befogd modalis merevségét, hogy a
stabil fogasmélység jelentésen ndvekedjen. Az
alabbi 1. abran lathatoé a forgacsolasi folyamatok A
egy mechanikai modellje, valamint a 2. abran dF
egy jellemzd stabilitasi diagram a fordulatszam
és fogasmélység fuggvényében.

ik

workpiece

1. abra: Mechanikai modell

Unstable

; \
A\ x
X 2L W0y
}K\\:‘w X ;
O / X
Stable \\:{;/f//

6000 8000 10000 12000 14000 16000 18000
Spindle Speed [rpm]

Depth of cut [mm]

2. abra: Stabilitasi diagram mérési pontokkal (X: instabil, ©: stabil, O: ismeretlen)
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Insperger Tamas, egyetemi tanar, insperger@mm.bme.hu

Cim: Egyensulyozé mechanizmusok modellezése

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javasolt képzési szint: MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Instabil egyensulyi helyzetek stabilizalasa fontos feladat mind mérndki, mind
biomechanikai alkalmazasokban. Instabil helyzetbél konnyebb gyors mozdulatsort inditani,
mint stabilis helyzetbél, és a szabalyozasi folyamat energiaigénye is alacsony. Az
egyensulyozas képessége az emberek szamara is létfontossagu: az idéskori halalesetek
jelent6s része vezethet6 vissza egyensulyzavarbol adodé esésekre.

Feladat: A dolgozat soran egy egy vagy tobb aszabadsagi foku szerkezet instabil
egyensulyi helyzete korlli egyensulyozasat kell modellezni kilonb6zé aktuatorok esetén,
mint pl. egy rekaciotarcsaval ellatott inverz inga, vagy egy mérleghintan gérdulé golyo. A
szabalyoz6 optimalizalasa soran figyelmbe kell venni a paraméterek bizonytalansagat
valamint a szabalyoz6 holtidejét. A kialakuld6 mozgast valamilyen grafikus felllet
animacidéval kell szemléltetni, és demosntracios eszkozt is lehet késziteni.
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Kiss Addm - doktorandusz - kiss_a@mm.bme.hu

magyar/angol BSc/MSc/TDK

Vizsgalt probléma

» information
propagation

Forras: https://www.wired.com/story/one-autonomous-car-prevent-traffic-jams/

A kozuti kozlekedés varhatoan a kovetkezo évtizedek soran hatalmas atalakulason megy keresztiil az au-
tomatizalt jarmiivek bevezetésével. Az autonom (6nvezeto) jarmuvek térnyerésével szamos 1j lehetOség
nyilik a kozlekedési dugok és a jarmiivezetés problémainak enyhitésére. Ilyenek lehetnek példaul az egymas-
sal kommunikald jarmtrendszerek (Vehicle-to-vehicle V2V communication), amikor az egymés kozelében
tartozkodo gépjarmiivek adatokat osztanak meg egymassal, ezzel segitve a kornyezo forgalmi események
pontosabb feltérképezését.

Cél az autonom jarmiuvek egymas kozti kommunikacié hatasainak alapos feltérképezése, kiilonbozo gyakor-
lati és megvalosithatosagi szempontok figyelembevételével. Egy ilyen szempont a sok koziil: az egymastol
tul tavol tartozkodd jarmiivek esetén a kiildott informacié méar nem jut el a célig (kiviil esik a hatosugaran).
Az autonoém jarmi szabalyozo paramétereinek tervezésekor tobbek kozott ezt a tavolsagtiigegd hatast is
célszerti figyelembe venni egyéb tovabbi (jelen lefrasban nem részletezett) szempontok mellett.

Hallgato feladatai

e [rodalomkutatas az autonom jarmiivek témakorében

o Megfelelo jarmiikoveto modell felallitasa, amellyel vizsgalhato a
probléma

e Modell megoldasinak stabilitasi vizsgalata (linearis/nem linea-
ris)

e Fmberi tényezok hatasainak figyelembevétele

e Magyar és angol nyelvil 6sszefoglald

Miért érdemes ezt a feladatot
valasztani?

e Jartassag az autonom jarmivek szabalyozasanak témakorében

e Kiilonbozo mechanikai és matematikai diszciplinak kombinala-
sanak képessége

e Algoritmikus gondolkodas

e Dokumentacio és prezentacid készités

ETEX TikZposter


https://www.wired.com/story/one-autonomous-car-prevent-traffic-jams/

Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Kossa Attila, egyetemi docens, kossa@mm.bme.hu

Cim: Rugalmas-képlékeny gyiiriik és csovek 6sszenyomasanak kisérleti,
' analitikus és numerikus vizsgalata

Javasolt képzési szint: | MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Fémbdl készllt csdvek 6sszenyomasa soran az anyagban maradoé deformaciok
is keletkeznek. Az 6sszenyomas soran mért er6-elmozdulds Osszefliggés fligg az
anyagtulajdonsagoktol ( rugalmas és képlékeny viselkedés ). A mért eréjel felhasznalasaval
lehetéség kinalkozik arra, hogy inverz médon megkeressik az anyaghoz hasznélt
anyagmodellben szerepl6 anyagparamétereket.

Feladat: Nyomo mérések elvégzése kilonbozé fémbdl készilt gydrik és csovek esetén.
Analitikus modellek alkalmazhat6saganak vizsgalata az anyagparaméterek visszafejtésére.
Végeselemes szimulaciok készitése az 6sszenyomasi folyamathoz.

Displacement - Force Graphs for the Compression of Elastic-Plastic Rings

OOC)CZDC_T_:

[/
L/
7
[/

Force / Length [N/mm]

0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22
Displacement [mm]

e P|, Stress, mu=0 === P|, Stress, mu=1.0 === Pl Strain, mu=0 === P|, Strain, mu=1.0

Experiment
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezeté: | Dr. Kossa Attila, egyetemi docens, kossa@mm.bme.hu

Cim: Kisméretli anyagvizsgalé berendezés tervezése és gyartasa

Javasolt képzési szint: | MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Az anyagok mechanikai tulajdonsagainak leirasdhoz elengedhetetlenek a
kalénb6z6 anyagvizsgalatok elvégzése, mint példaul az egytengelyl huzas és nyomas. A
kereskedelemben kaphaté anyagvizsgald berendezések viszonylag nagyertéki
berendezések, melyek sok esetben csak korlatozott hozzaférést engednek a felhasznalonak
arra, hogy tetszélegesen valtoztassa az er6 vagy elmozdulas jelet.

Feladat: Egy kordbbi projektfeladat kapcsan mar elkészilt egy félkész anyagvizsgald
berendezés, aminek véglegesitését kellene elvégezni. A f6 cél a vezérlés megvalositasa
Arduino-n keresztil a szikséges elektronikai €s mechanikai tervezésekkel egyditt.
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma «@»

KNORR

Licsko Gabor BREMSE

Ipari Knorr-Bremse Fékrendszerek Kft.
konzulens: (Research and Development Institute), Budapest, Major u. 69.,

Gabor.Licsko@knorr-bremse.com

Anyagi csillapitas kozelitd6 meghatarozasa méréssel véges elemes

Cim: AR
szamitasokhoz

Javasolt képzési szint: | MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Vibracios végeselemes analizis eredményeit jelentésen befolyasolja az anyagi
csillapitas, melyet a végeselem modellben tobbféleképpen figyelembe lehet venni.

Feladat: A cél olyan mérési és szimulaciés eljaras kidolgozasa, amellyel adott pontossaggal
beallithatd a fémes Otvozetekbdl készllt alkatrészek csillapitasa. A diplomaterv feladat
egyarant tartalmaz labormunkét és szimulaciés modellépitést.

Afprrdpm

Impulse \ Reponse

4 FFT L
./l,% Real Wodal Parameters
Curve *Frequency
FRF

Time

mag Fit *Damping
*Mode Shape

G /

Forras: https://www.crystalinstruments.com/modal-testing/
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma «®»

KNORR

Licské Gabor BREMSE
Ipari Knorr-Bremse Fékrendszerek Kft.
konzulens: (Research and Development Institute), Budapest, Major u. 69.,

Gabor.Licsko@knorr-bremse.com
Cim: Torzids lengéscsillapito rotordinamikai vizsgéalata

Javasolt képzési szint: | MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )
Nyelv: | Magyar, Angol
LEIRAS

Bevezetés: Nagyobb teljesitményl bels6égésii motorok (teherautdkban,

motorcsénakokban, teherhajékon) fontos komponense a torziés lengéscsillapitd, amely a
motor egyenletes jarasat biztositja. Atmérsje 300mm-tdl 2-3 m-ig terjedhet. (125kW-80MW
motorteljesitményig) A benne talalhaté inerciagylrl, mint szeizmikus témeg és az azt
korllvevé viszkézus folyadék csillapitia a motor fétengelyének torzids lengéseit. A
komponens meéretezése szempontjabol fontos ismerni a mikodés kozben fellépd
terheléseket.

Feladat: A komponens és a f6tengelyvég alkotta Osszeallitds igénybevételeinek
meghatarozasa, figyelembe véve rotordinamikai megfontolasokat. Szamitasi maddszer
kidolgozasa hasonlé alkatrészek terheléseinek, és azok hatasara fellépd
feszultségek/alakvaltozasok meghatarozasara.

\//
V!"
/////// i

H‘;‘

Forras: http://www.hassewrede.de/
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Magyar Balint, adjunktus, magyar@mm.bme.hu

Cim: Elektro-pneumatikus vezérld egység kisérleti modalis analizise

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

davasOltkeapsitpl MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés:
A Knorr-Bremse Vasuti Jarma Rendszerek Hungaria Kft. és a BME Gépészmérnoki Kar
egyuttmikodésében meghirdetett szakdolgozat/diplomaterv feladat témaja egy elektro-
pneumatikus vezérl6 egység kisérleti modalis analiziséhez kapcsolédé modszertan
kidolgozasa.

Feladat:
A feladat lényege egy olyan minéségbiztositdshoz kapcsolodo kisérleti eljaras
megalkotasa, amelynek segitségével az esetleges gyartasbol eredd hibakat elére lehet
jelezni.

A feladat elvégzéséhez valamilyen matematikai szoftver ismerete (ajanlottan Matlab)
szukséges. A feladat kidolgozasa kulonb6zé mélységben lehetséges, a jelentkezd
erdekl6désétdl és képességeitdl fuggden.
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezetd: | Dr. Miklés Akos, tudoményos munkatars, miklosa@mm.bme.hu

Cim: Szabadvezetékek lengésének csillapitasa

Javasolt képzési szint: | BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A rezgésszigetelés a gépészet egyik
gyakori feladata. A passziv elemekbdl felépitett
rezgésszigetelési rendszerek gazdasagossagukkal
€s megbizhatosagukkal nélkulézhetetlenek olyan
terleteken, ahol sok kell beldluk, vagy nem all
rendelkezésre folyamatos felugyelet.
Szabavezetékek telepitése esetén nagy
fesztavokon, vagy szeles kornyéken alkalmazzak a
dinamikus lengésfojtokat, melyek egyik hatranya,
hogy csak bizonyos frekvenciakat képesek
csillapitani.

Feladat: A dinamikus lengésfojtok hatékonysaganak ndvelésére szamos oOtlet merilt mar
fel. Az egyik ilyen, hogy a lengésfojtét a vezetéken mozgatva megndvelhetd6 a
hatékonysaga. A feladat a mozgd lengésfojté dinamikai modellezése, a hatékonysag
O0ssezhasonlitasa a hagyomanyos megoldaséval, illetve mas megoldasok keresése a
hatékonysag novelésére.

Természetesen felmeril a kérdés, hogy

b Xe . hogyan lehetne olyan lengésfojtét épiteni,
o, me ami minden frekvencian tud csillapitani,
A vagy valamilyen moédon “figyelné” a vezeték

rezgeseét.

A feladat lehet a mar létez6 koncepcio
elemzeése, de akar sajat otlet megvaldsitasa
is.

A feladat megoldasahoz angol nyelvii szakirodalom feldolgozasara, j6 mechanikai
modellez6 képességre és/vagy kreativitasra van szikség, illetve valamilyen matematikai
program hasznalatara (pl. Matlab).
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezetd: | Dr. Miklés Akos, tudoményos munkatars, miklosa@mm.bme.hu

Cim: Hardware-in-the-Loop kornyezet dokumentacidja

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javasolt képzési szint: MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A nagyteljesitményl adatgylGjté és ‘
feldolgozd szamitogépeknek koszonhetbéen egyre L
elterjedtebb mddszer, hogy egy eszkozt félig valos,
félig szimulalt kornyezetben tesztelink. A Hardware-
in-the-Loop (HIL) lényege, hogy egy rendszernek a
nehezen modellezhetd részeit fizikailag beépitjik
egy szimulalt kornyezetbe, amellyel a vizsgalat

_Dummy tool

Fiber optic cable

v , . . . ~ of photodiode
kérilményeit  rugalmasan  véltoztathatjuk. A Eectomagnet~ N
tanszéken megvaldsult egy esztergalasi folyamatot 3 it roctuced taser be

P4 Ve v 1 reduced laser beam
emqlal’o ’ HIL re’pd'szer “prototlpusa, Iamelly \_/O | ‘
segitségével lehetéség nyilik a szerszamgép Golimeioe it Menoptc Jaser

rezgések minden eddiginél hatékonyabb kisérleti vizsgalatara.

Probléma: A kisérleti berendezés kezeléséhez a
rendszer alapos ismerete szukseéges, igy a
hallgatok képzésében egyelére nem alkalmazhatd,
€s a mikodése is csak a fejleszték el6tt ismert.

Feladat: A berendezéshez kapcsolddd kutatasok
hatékonysaga érdekében késziteni kell egy
dokumentaciot, amely magaban foglala a
berendezés muikodésének alapvetd ismeretét, és
kezeléssel kapcsolatos alapveté feltételeke,
ismereteket.

A feladat kivitelezéséhez a berendezés alapos
megismerése szikséges. Ezaltal a HIL és Real-
. Time rendszerekkel kapcsolatos korszer{ ismeretek
elsajatitasara is lehetéség/szikség van.

A feladat kis kockazatu abbdl a szempontbdl, hogy
a berendezés  elkészult, minden anyag
rendelkezésre all. A feladat elvégzéséhez szukséges némi elektrotechnikai ismeret, a
LabView alapszinti ismerete, de a legfontosabb kévetelmény a precizitas.

A projekt soran a hallgatonak lehet6sége lesz bekapcsolodni a tanszék vilagszinten is
elismert szerszamgéprezgési kutatasaba, és tapasztalatot szerez a National Instruments
legmodernebb eszkdzeinek hasznalataban.
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/ / / / @
NEMLINEARIS DINAMIKA VIZSGALATA ALAKVALTOZASI

TENZOR SEGITSEGEVEL
Varszegl Balazs - tudomanyos segédmunkatars - varszegi@mm.bme.hu

magyar/angol MSc/TDK

Vizsgalt probléma Hallgato feladatai

Miért ne gondolhatnank ugy egy dinamikai rendszer fazisterére, mint egy kon-
tinuumra, ami deformalodik az id6 valtozasaval. Ebben az esetben egy stabil
egyensuly helyzet /periodikus palya kortil csak kicsit, mig egy instabil koriil na-
gyon valtozik a fazistér, amit az alakvaltozasi gradiens vagy az alakvaltozasi
tenzorok jol megragadnak. . Végezze el az egyensulyi helyzetek stabilitasanak vizsgalatat!

. Végezze irodalomkutatast a témaban, foglalja 6ssze a kontinuum mechanikai alapokat!

. Keresse meg az adott egynyomu autémodell egyensilyi mozgasait!

. Kozelitse analitikusan a kialakulo periodikus palya amplitudojat!
. Numerikus eljaras segitségével kovesse a periodikus palyat!

. Vizsgalja meg a dinamikai rendszert a fazistér alakvaltozasi tenzoran alapulé modszerrel!

instab.  / , B iy i O g . Hasonlitsa dssze a kiilonbozo modszerekkel kapott eredményeket!
egvensuly , egyensuly ; ,

Mivel ez a modszer konnyen hasznalhaté magasabb dimenzids, vagy akar ido-
ben valtozé dinamikai rendszerekre is, igy kifejezetten elonyos jarmudinamikai
problémak felderitése soran, ahol a lassitas és a gyorsitas idofiiggd paraméter-
ként jelentkezik. Biztonsagi okokbol kifejezetten fontos, hogy hogyan viselkedik
az adott jarmi vészi€kezés alatt, legyen az szeméjgépkocsi vagy motorkerék-
par.

Megszerezheto tudas és készségek

. . L i L e Kiilonbozo mechanikai és matematikai diszciplinak kombinalasanak képessége
A dolgozat soran egy egyszerii egy nyomon haladé jarmiimodell nemlinearis

dinamikai vizsgalatat kell elvégezni, kiilonos tekintettel a mar emlitett lassito, e Erés alapok a mechanika minden teriiletén

vésztékezO manoverekre. o ) o ) . . ) . )
e Analitikus és algoritmikus gondolkodas a szimbolikus és numerikus szoftverhasznalathoz

e Dokumentacio és prezentacié készités

ETEX TikZposter



SEBESSEG HATASA A LEPCSOZES ENERGIAIGENYERE

Varszegi Balazs - tudomanyos segéedmunkatars - varszegi@mm.bme.hu
magyar/angol BSc/MSc/TDK

Vizsgalt probléma Hallgato feladatai

Mindennapi gyalogos kozlekedésben gyakran el6fordulnak 1épcsok, ezek koziil
tobb kényelmesebb tobb viszont nem. A kutatas egyik célja az, meghaté- . Végezze irodalomkutatast a témaban!
rozzuk, hogy adott paraméterekkel rendelkez6 egyéneknek melyek milyen a
megfelelo 1épés tavolsag és 1épcsd magassag. Ezenfelill egy tovabbi érdekes
kérdés7 hogy mﬂyen Sebesség mellett lesyz Optlméhs a ]épcsszés7 tehat mekkora . Hatarozza meg a 1épCSéZéS energiaigényét a modellre alapozott numerikus szamitasok segit—
sebességgel kell kozlekedjiink a 1épcson annak érdekében, hogy az izmaink a ségével!

legkevesebb energiat hasznaljak fel.

H

. Készitsen egy egyszertl dinamikai modellt a lendito és a tamasztofazis vizsgalataral

. Készitsen mérési eljarast a 1épcsozés energiaigényének meghatarozasaral
. Végezzen mérést kiillonbozo sebességek mellett tobb személy bevonasaval!
. A munkajat foglalja 6ssze magyar és angol nyelven!

. Készitsen poszert!

sampl. mult. [_]

Megszerezheto tudas és készségek

Ezenfeliil a felallitott modell alkalmas lehet akar lépcson torténo megbotlas
vizsgalatara. A kutatas kimenetele olyan lépcsoparaméterek megadasa, ami
nem csak energetikai szempontbol optimalis, hanem a botlasi veszélye is kisebb. e Erés alapok tobbszabadsagfoki mechanikai rendszerek modellezése teriiletén

e Kiilonbozo mechanikai, biologiai és matematikai diszciplinak kombinalasanak képessége

e Analitikus és algoritmikus gondolkodas a szimbolikus és numerikus szoftverhasznéalathoz

e Dokumentacio és prezentacid készités

ETEX TikZposter



EGYENSULYOZAS KULONBOZO ERZEKSZERVI

RENDSZEREKBOL ERKEZO INFORMACIOK SEGITSEGEVEL
Varszegi Balazs - tudomanyos segédmunkatars - varszegi@mm.bme.hu

magyar/angol BSc/MSc/TDK

Vizsgalt probléma Hallgato feladatai

Emberi egyensulyozas soran az agy tobb helyrdl is kap informéaciét, ilyenek
a szembol, a fiilbol, és a bokabdl érkezo informaciok, illetve tobb helyen is

beavatkoz.h.atj pl. boka vagy csipo. Ezek egyiitt dolggzésa hatérozza HIes az . Allftson fel egy egyszer(i modellt, ami alkalmas a kiilénbizé érzékszervi rendszerekbdl szdr-
allas stabilitasat, amely megértése kiilonosen fontos, hiszen sok idéskori elesés

végzodhet tragikusan.

. Végezze irodalomkutatast emberi egyensulyozas egyszerti mechanikai modelljei témakdrben!

maz0 informaciok stabilitasra gyakorolt hatasat!

- . Vizsgalja meg az allas stabilitasat és stabilizalhatésagat!

. Végezzen méréseket az elméleti eredmények alatamasztasara a vizulasi rendszer miikodése
és kikapcsolasa mellett!

. A munkajat foglalja 6ssze magyar és angol nyelven!

Inner ear ~lmage processing

©  (vestibular labyrinth) - il | . Készitsen poszert!

~Inertial sensor (IMU)

Proprioceptors
~Encoder

Skin (mechanoreceptors)
~Force sensor, accelerometer

Megszerezheto tudas és készségek

Forras: Insperger Tamés - Az emberi egyenstlyozas hatarainak kiterjesztése Lendiilet palyéazata.

A dolgozat célja egyszeri mechanikai és kontrol modellek segitségével megvizs-
galni a kiilonbozo helyrdl nyerheté informaciok és kiilonbozo helyen torténd

aktuaciok stabilitasra gyakorolt hatasat, majd ezeket meéressel validalni. e Kiilonbozé mechanikai, bioldgial és matematikai diszciplindk kombindlasanak képessége
e [rds alapok tobbszabadsagfoku mechanikai rendszerek modellezése teriiletén
e Analitikus és algoritmikus gondolkodas a szimbolikus és numerikus szoftverhasznéalathoz

e Dokumentacio és prezentacié készités

ETEX TikZposter



AUTONOM JARMUVEK PARKOLASANAK MODELLEZESE ES

SZABALYOZASA
Varszegl Balazs - tudomanyos segédmunkatars - varszegi@mm.bme.hu

magyar/angol BSc/MSc/TDK

Vizsgalt probléma Hallgato feladatai

Az autonom parkolasi feladat elvégése nem csak a jarmiivezetok idomegtakari-
tdsa szepontjabdl lenne elényds, hanem csékkenthetd lehetne a parkoldhelyek . Végezzen irodalomkutatast anholonom mechanikai rendszerek, gumimodellek és alulaktualt

, . . , . . , , ’ . ’7 .. ] ] A N '
mérete is, hiszen az utasok madshol is kiszallhatnanak ezédltal a jarmiivek ko- rendszerek szabalyozasa temakorben!

zelebb allhatnak egymashoz. A ma létezo technologiak érzékelési pontossaga
(ultrahangos szenzor) vagy egyéb limitaciok miatt (nem megfelle6 GPS jel
épiileten beliil) nem alkalmasak parkoléhézakban torténé pontos parkolds ki- . Készitsen szabalyozot, mely egy adott palydn tartja a jarmtvet!
vitelezésére.

. Allitson fel egy megfelel6 mechanikai modellt, mellyel jol vizsgalhato egy jarmi parkolasal

. Konstrualjon a parkolasi hibat jol méré mérészamot!

. Vizsgalja meg a szabdlyozé hibajat alacsony sebességnél!

. A munkajat foglalja 0ssze magyar és angol nyelven!

. Készitsen posztert!

Megszerezheto tudas és készségek

Megfelel6 jarmi és kerékmodell segitségével a palyatervezd algoritmus és a
szabalyozoé is pontosabban kozelitheti a valosagot, ezzel alkalmassa teheto egy

szuk helyre torténo parkolasi feladat elvégésére. Ezzel lehetové téve a hasznos
tér novelését a vilag ingatlanjaiban. e A jarmidinamikaban fontos szerepet jatszo mechanikai modellek készségszintli ismerete

e Kiilonboz6 mechanikai és matematikai diszciplinak kombinalasanak képessége

e Analitikus és algoritmikus gondolkodas a szimbolikus és numerikus szoftverhasznalathoz

e Dokumentacid és prezentacié készités

ETEX TikZposter
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Szabalyozott labmodell periodikus mozgasa és stabilitasa a

futas biomechanikai elemzéséhez (BSc/MSc)
Zelei Ambrus, BME MUiszaki Mechanikai Tanszék

Motivacioé: az emberi futds/jaras biomechanikajanak, és a két
[abu robotok dinamikajanak feltarasa

1) Optimalis mozgasok keresése: maximalis

energiahatékonysdg, a talaj-lab Utkoézés intenzitdsanak
minimalizalasa, a stabilitas novelése

(I
2K .\/> I\/\\_

2) Egyensulyozds mechanizmusanak 0Osszehasonlitdsa allé

helyzetben és futdsnal/jarasnal

} megza-
EGYENSULYOZAS ALLO HELYZETBEN nyitott szem \ \,/a rt
'\L M s ‘ 3 Fsukn szem palya
Mﬁ'&m &MM i perio-
J 'U L : dikus
il palya

U v

t

Alldhelyzetben: Jaraskor/futaskor:
egyensulyi helyzet kordli periodikus mozgas koruli
ingadozas ingadozas

A laboratériumi mérések melletti alternativaként tisztan
matematikai modell(ek) el6allitasa a cél.

Feladatok:

1) A folytonos és nem folytonos periodikus dinamikai rendszerek
szakirodalmanak felhasznaldsaval a periodikus palyak keresési
moddszereinek bemutatdsa alacsony szabadsagi foki mechanikai
rendszeren.

2) A felhasznalt numerikus modszerek paramétereinek hatasa a
pontossagra.

3) A fizikai paraméterek hatdsanak feltérképezése, optimalis
mozgasok keresése.

@ MUEGYETEM 1782

Néhany korabbi eredmény:
Sikbeli, tobb szegmens( labmodell:
Eltérd szabdlyozé nyomatékok repilé és tdmasz fazisban

reakcio kerék
m, J,

huizé kontakt erd
kapcsolo feliilet

tamasz fazis
folytonos dinamika

talaj-talp érintkezés
kapcsolo feliilet
hi,p=0

labszar
L, m,

repiil fazis

X labfej folytonos dinamika
z ‘ ]1: nty = f;
kB Dy = fi Py

A repll6 és a tdmasz fazisokban kilonb6zé dinamika
>nem folytonos rendszer periodikus mozgasat keresslik

A modell periodikus ugralé mozgast produkal




Redundans geometriai kényszerek numerikus kezelése

tobbtest-dinamikai rendszerek szimulaciéjaban (BSc/MSc)
Zelei Ambrus, BME MUiszaki Mechanikai Tanszék

Hattér:

A sok merev testbél dsszeadllitott mechanikai rendszerek
dinamikai leirasakor fontos a rendszer szabadsagi fokainak
megallapitasa. A szabadsagi fokok szama 6sszefliggésben
van a testek mozgdsat leird koordinatdak kozti
Osszefliggéseket add geometriai kényszerekkel: a
kényszerek &ltal le nem kotott koordinatak szama
megegyezik a szabadsagi fokok szamaval.

A gyakorlatban sokszor kényelmesebb nem térédni a
fuggetlen kényszerek szamaval és inkabb rabizni a
numerikus algoritmusra a fliggetlen kényszerek szamanak
a megallapitasat.

Cél:
A szakirodalom moddszereit alkalmazni és tesztelni sajat
modelleken.

Feladatok:

1) Tobbtest-dinamikai rendszer szimulaciéja nem
redundans kényszerekkel.

2) Redundans kényszerek kezelési moddszereinek
attekintése a szakirodalom alapjan.

3) Néhany modszer alkalmazasa egy-két egyszer(
tobbtest-dinamikai modellen, a rendszer szimulacidja
redundans kényszerekkel.

Példa nem redundans kényszerekre: a 4 koordinata kozott
2 kényszerkapcsolatot irunk fel, tehat 2 DoF marad

2 db kényszer:

az 1. pont tavolsaga
az origotdl allandd

az 1. és 2. pont
tavolsaga allando

2DoF kettésinga 2 2DoF kettésinga 4 koordinataval
koordinataval leirva és két kényszeregyenlettel leirva

Példa redundans kényszerekre: a harom koordinata kozott
harom kényszert irunk fel, de ezek linearisan nem figgetlenek,
igy nem nulla, hanem 1 DoF marad.

3 db koordinata:
a sulypont helye és a
rud szoge

3 db kényszer:
a rud 3 pontjanak
tavolsaga allando a
megfeleld 3 ponttdl

e
2
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1DoF mechanizmus harom koordinataval és harom kényszeregyenlettel leirva




