Szakdolgozat/Diplomaterv téma

Témavezetd: | Berezvai Szabolcs, doktorjeldlt, berezvai@mm.bme.hu

Polimer és memadriahabok véges rugalmas modelleinek vizsgalata,

S tovabbfejlesztése

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javasoll kepeesiedny MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A polimer habok mechanikai viselkedésének leirdsa aktivan kutatott teriilet, hiszen
ezeket a sejtszerekeztl anyagokat a mindennapi életben (pl.: sportcip6k, dgymatracok) valamint
ipari feladatok soran (pl.: Utéscsillapitds, szigetelések) elGszeretettel alkalmazzak. Ugyanakkor
mechanikai szempontbdl a polimer habok viselkedése rendkiviil dsszetett, azok leirdsara un. véges
alakvaltozasok elmélete un. hiperelasztikus anyagmodellek alkalmazhatdak. Az ilyen hiperelasztikus
modellek ugyanakkor csak rugalmas deformaciok leirasara alkalmas, mikézben a polimer habok
esetében jelentds a viszoelasztikus viselkedés, a h6mérsékletfiiggd viselkedés, a Mullins hatas, stb...
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és kéttengelyld mechanikai mérések alapjan open-cel foam dlosed-cell foam

e Az energiaelnyel6 képesség vizsgdlata 1. &bra: Polimer habok mikrostruktirja (insedia.me)
becsapdddsi tesztekkel és gyorskameraval

e Ciklikus terhelések vizsgdlata, Mullins-hatas modellezése)

e Akeresztiranyu alakvaltozas modellezése

e Paraméterillesztési stratégiak 6sszehasonlitasa, fejlesztése

o Tobbrétegl habok modellezése

Miért érdemes ezt valasztani? A feladat megolddsa soran megismerkedhettek a polimer habok
viselkedésével, mérési eljarasokkal, valamint az hiperelasztikus anyagmodellezés elméletével
amelynek segitségével olyan mechanikai viselkedések is modellezhetéek amelyek tulmutatnak a
Hooke-torvényen.
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2. &bra: Harom-rétegi 3. abra: Mechanikai mérések 4. abra: Benyomddasi tesztek
memoériahabos agymatrac elvégzése id6fliggd tulajdonsagokat VEM szimulécidja az
(www.topproductcomparisons.com) mutato polimer habokon anyagmodell validalasara
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Szakdolgozat témakiiras / BSc final project topic

2019/2020

témavezet6/supervisor:

Dr. Dombévdri Zoltan, egyetemi docens, dombovari@mm.bme.hu

cim/title:

Tengelygorg6z6 eljaras szamitdgépes szimulacidja / Time domain
simulation of axles rolling process

javasolt képzési szint/recommended level

BSc

nyelv /languagge

Magyar / Angol

leiras / description

Bevezetés: Tengelygorgbzés a vasuti kerékgyartas egyik befejez8, de nagyon fontos megmunkalasi
folyamata, melynek soran eldolgozzak az esztergalas soran létrejott feliileten keletkezd
mikrorepedéseket. Ezenfeliil az alkalmazott hidegalakitasi folyamat felkeményiti a feliiletet, mely
igy még jobban ellendll a hasznalat sordn rdnehezedd ciklikus igénybevételnek. Ezen gépekre
jellemz6 az un. regenerativ hatdsbdl eredé feliileti hiba, mely elkeriilése elengedhetetlen a
megfelel§ mindség eléréséhez.

Introduction: Axles rolling is one of the final step in the manufacturing chain of train wheels. In this
process the main aim is to eliminate microcracks left by the previous turning operation.
Additionally, the cold plastic deformation process hardens the surface, consequently, increases the
fatigue life against cyclic load. This process has a main problem that it can turn to regenerative self-
excited oscillation when the surface ripples and would not have satisfactory quality.

Feladat: Készitsen egy szimulaciés kornyezetet, mely alkalmas a tengelygdrg6zés rugalmas-
képlékeny anyagi tulajdonsagat figyelembe venni és emellett képes a gorg6z6 szerszdmgép és
annak hidroelektronikus szabdlyozdsdnak dinamikai tulajdonsagait is modellezni.

Problem: Build a simulation framework that can work with the elastic/plastic material model of
train wheels, and at the same time, it is capable to take into account the dynamics of the axles
rolling machine tool and the dynamics of the hidro-electric control of the machine.
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Tamogatja az NKFI FK 124361 projekt | Initialized by NKFI FK 124361 project




Szakdolgozat témakiiras / MSc final project topic

2019/2020

témavezet6/supervisor:

Dr. Dombévdri Zoltan, egyetemi docens, dombovari@mm.bme.hu

cim/title:

Tengelygorg6z6 eljaras erszabalyozasanak modellezése / Modelling of
force control in axles rolling process

javasolt képzési szint/recommended level

MSc

nyelv /languagge

Magyar / Angol

leiras / description

Bevezetés: Tengelygorgbzés a vasuti kerékgyartas egyik befejez8, de nagyon fontos megmunkalasi
folyamata, melynek soran eldolgozzak az esztergaldas soran létrejott felilleten keletkezd
mikrorepedéseket. Ezenfeliil az alkalmazott hidegalakitasi folyamat felkeményiti a feliiletet, mely
igy még jobban ellendll a hasznalat sordn rdnehezedd ciklikus igénybevételnek. Ezen gépekre
jellemz6 az uUn. regenerativ hatdsbdl eredé feliileti hiba, mely elkeriilése elengedhetetlen a
megfelel§ mindség eléréséhez.

Introduction: Axles rolling is one of the final step in the manufacturing chain of train wheels. In this
process the main aim is to eliminate microcracks left by the previous turning operation.
Additionally, the cold plastic deformation process hardens the surface, consequently, increases the
fatigue life against cyclic load. This process has a main problem it can turn to regenerative self-
excited oscillation when the surface ripples and would not have satisfactory quality.

Feladat: Modellezze a tengelygbrg6zéshez sziikséges hidraulikus er6szabalyozast, a benne |évé
elektrohidraulikus szeleppel és a szerszamgépdinamikaval egyitt. A cél egy olyan modellnek a
megalkotdsa, mely alkalmas a tengelygtrg6z6 eljaras stabilitdsanak meghatarozasara.

Problem: Model the force control of the axles rolling process by taking into account the
electrohydraulic valve and the dynamics of the machine. The main aim is to have a model that is
able to predict the stability of axles rolling process.
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Tamogatja az NKFI FK 124361 projekt | Initialized by NKFI FK 124361 project




Szakdolgozat témakiiras / MSc final project topic 2019/2020

témavezetd/supervisor: | Dr. Domboévari Zoltan, egyetemi docens, dombovari@mm.bme.hu
cim/title: Irdnytényez6 kontrolalt bels6esztergaszerszam szabalyozdasa
piezoelektromos médon / Directional factor controlled boring bars
using piezoelectric actuators
javasolt képzési szint/recommended level MSc
nyelv /languagge Magyar / Angol

leirds / description

Bevezetés: Belsé esztergdlds az energiaipar egyik legfontosabb forgacsolasi folyamata, mely
biztositja folyadékok és gdazok szallitdsdra alkalmas csGvezetékek megfelel6 belsG feliileti
minGségét. Ezen szerszdmoknal alapvet6 fontossaggal bir a lehet6 leghosszabb tulnyulasa a bels6
esztergaszerszamnak, mely még alkalmas stabil forgacslevalasztasra.

Introduction: Bore machining is one of the most important cutting process that ensures the surface
quality of pipes for the energy sector. It is the most important feature for these tools to have the
longest overhang that still able to reach stable vibration free chip separation.

Feladat: Ebben a feladatban a cél egy olyan piezoelektromos szabalyozas létrehozdsa, mely képes
a bels6 esztergalasi folyamatot kontroldlni a lehet6 legnagyobb talnyalds érdekében. A feladat
teljesitéséhez a piezoelektromos hatas vizsgalata sziikséges. Modellalkotasi mddszerek segitségével
javaslatot kell tenni a konstrukciéra és el kell késziteni annak egy alkalmas dinamikai modelljét.
Problem: In this program, the aim is to have the piezoelectric control of a boring bar, that is able to
achieve such bore machining process that has the possible longest overhang. In order to reach that
level piezoelectric effect is used. By using modelling techniques, the design has to be determined
and the dynamic model of the machine boring bar system has to be derived.

Tamogatja az EUROSTARS FORTH projekt | Initialized by EUROSTARS FORTH projekt




Szakdolgozat témakiiras / MSc final project topic 2019/2020

témavezetd/supervisor: | Dr. Domboévari Zoltan, egyetemi docens, dombovari@mm.bme.hu

cim/title: Belsd szabalyozassal rendelkez6 mardszerszamok dinamikai vizsgélata /
Modelling of controlled milling processes

javasolt képzési szint/recommended level MSc

nyelv /languagge Magyar / Angol

leiras / description

Bevezetés: Marasi eljards az egyik legfontosabb forgacsolasi eljaras, melyet széleskdrben
hasznalnak az iparban. Bizonyos geometriai korlatok miatt sokszor toldalékkal kell
meghosszabbitani a marészerszamot, mely ilyenkor a merevségének csokkenése miatt érzékenyebb
kiils6 behatdsokra és hajlamosabb kdros rezgésekre. A rezgések elkeriilésére hasznalhaté belsd
aktudtor miikédése meglehetésen fontos. A cél ennek az alapvetéen forgd belsé aktudtorral
rendelkezé szerszdm dinamikai vizsgalata.

Introduction: The milling process is one of the most important machining process, that is widely
used in the industry. Due to some geometric constrains, in many cases, the shank has to be
extended which cause a drop on the dynamic properties of the tool/machine system. The aim is the
modelling of the rotating milling cutter with a built-in actuator which is able to control its vibratory
behaviour.

Feladat: Ebben a feladatban a forgd mardszerszdm modelljét kell 1étrehozni a vele egyitt forgd
koordinatarendszerben, annak érdekében, hogy alkalmasan tudjuk leirni a szerszdmba behelyezett
aktuator viselkedését. Feltételezve egy idedlisan m(ikod6 aktuatort, megalkothatd a szabalyozasi
elv mely képes a szerszam rezgéseit a minimalisra csokkenteni.

Problem: In this problem the modelling of the rotating tool has of importance, in order to describe
most efficiently the behaviour of the built in actuator. Assuming an ideal actuator, that is able to
produce force, it is possible to create a control law, which is able to attenuate harmful self-excited
vibrations on the milling tool.

Tamogatja az EUROSTARS FORTH projekt | Initialized by EUROSTARS FORTH projekt




Szakdolgozat témakiiras / MSc final project topic 2019/2020

témavezetd/supervisor: | Dr. Domboévari Zoltan, egyetemi docens, dombovari@mm.bme.hu
cim/title: Alakos lapkageometria esetén fellépd erék végeselemes kiselemszamu
platformfiiggetlen modellezése / The platform independent finite
element modelling of the cutting force distribution on a curved shaped
cutting insert.
javasolt képzési szint/recommended level MSc
nyelv /languagge Magyar / Angol

leiras / description

Bevezetés: Mind mard- és esztergaszerszdmok is késziilnek szinterelt betétlapkas kivitelben. Ezen
betétlapkdk kiilonboz6 alakuak lehetnek. Az alakuktdl figgéen mas és mdas modon vélassza le a
forgacsot a betétlapka a munkadarabrél. Ennek a folyamatnak a pontosabb ismerete
elengedhetetlen pontosabb dinamikai modellek megalkotasahoz.

Introduction: Both milling and turning tools are built by using carbide inserts that can have intricate
geometry. Depending on their shape the just cut chip leave the cutting zone in different manners.
This chip removal process is important to build a sufficient dynamic model of the cutting process.

Feladat: Alkossa meg az alacsonydinemzids végeselemes modelljét a forgdcslevalaszté élnek és a
munkadarabnak az érintkezd feliiletérél. A modell segitségével megalkothatdé egy olyan
gorbevonali halé melynek mentén paraméteres modellezés lehetséges. Ennek a modellezési
elvnek koszonhetéen a forgdcsolasi folyamat gyors modellezése lehetséges mely alkalmas
dinamikai modellbe val6 alkalmazasra.

Problem: Built a low degrees of freedom finite element model of the contact zone between the
cutting insert and the workpiece. Using this model, it is possible to derive a curved coordinate
system along which the chip separation process can be parametrized approximately. This modelling
technique allows to create an approximated mechanical model of the chip separation process that
is fast enough to be included in dynamics models of the machining process.

Tamogatja az EUROSTARS FORTH projekt Initialized by EUROSTARS FORTH project




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezets: | Dr. Szekrényes Andréas, egyetemi docens, szekiQmm.bme.hu

Cim: Geometriai nemlinearitas és bifurkaciok rugalmas szerkezetekben

Javasolt képzési szint: | MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A rugalmas szerkezetek legtobbszor olyan tartoményban miikodnek, amikor a
linearis modell érvényességi hatarat atlépjiik. Ez a probléma gyakorlatban is sokszor
eléfordul (pl. radugréas (ld. abra), horgaszbot lemezrugok kezdeti gorbiilettel, stb.). Az un.
geometriai nemlinearitas modellezésére szamos numerikus és analitikus modszer 1étezik. Az
utobbi modszerek koziil az egyik az tn. elliptikus integralokkal valé6 matematikai megoldas,
amivel stabilitasi problémék is kezelhetsk.
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Feladat:
e Elliptikus integralok matematikai funkcidjanak megismerése.
o Karcsu szerkezetek deformélt alakjanak meghatarozasa nagy elmozdulas esetén.
o Er6-elmozdulas gorbék szamitasa nagy elmozdulas és forgas esetén.
e Bifurkacios diagramok és fazissik portrék meghatarozasa.
o Az eredmények Gsszehasonlitasa végeselem modszer eredményeivel és kisérletekkel.
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Hénap Gabor, adjunktus, henapg@mm.bme.hu

Cim: Csontba liltetett implantatum szilardsagi vizsgalata

Javasolt képzési szint: | MSc diplomaterv

Nyelv: | Magyar

LEIRAS

Bevezetés: Az izllet imlantatumok szaranak kialakitdsa a jelenleg alkamazott eszk6zok
esetén nem optimalis, a paciens csontjainak egyedi alaksajatossagai miatt. A személyre
szabott megoldas tervezése
jelentésen javithatja a belltetett
protézis kihordasi idejét. Ehhez
elészor is szikséges a szoban
forgd csont hatékony és pontos
rekonstrualasa CT felvétel alapjan,
az egyedi protézis tervezésének
kivitelezéséhez. Ehhez a csont
szivacsos allomanyanak
elkulonitését kell megoldani, illetve
a fennmaradé csontszovet , :
konturjainak ~ meghatarozasaval [~ i =
létre kell hozni a 3D-s szilartest

modellt. 3D-s geometria birtokaban, a csontiireg pontos ismeretében, lehetévé valik az
imlantatum szaranak kialakitasa, illetve a szilardsagi vizsgalat a belltetés utani allapotban.

Feladat: El6sz6r a CT felvételek rekonstrualasat kell elvégezni, részben rendelkezésre allé
szoftverek hasznalataval, részben sajat fejlesztésl algoritmussal. A modszer validalasa
valodi csontmetszetekkel vald dsszehasonlitassal torténik.Ezt kdvetben térténhet meg az
implantatum modellezése, majd az 0sszeépitett rendszer szilardsagi elemzése végeselem
modszerrel.

7199 mm

A feladat megoldasahoz angol nyelvi szakirodalom feldolgozasa, algoritmusok megértése,
illetve azok kodolasa szikséges. A feldolgozast segité numerikus mobdszerek
implementalasara szikség van valmailyen programozasi nyelv ismeretére, javasolt a
Mathematica, vagy Matlab hasznalata.




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

| Témavezetd: | Nagy Dalma, doktorandusz, dalma.nagy@mm.bme.hu

Cim: Emberi ridegyenstilyozas modellezése és mérése

Javasolt képzési szint: | BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter )

N'yelv: Magyar, Angdl,-Német -

LEIRAS

Bevezetés: Az emberi egyensulyozas napjainkban kiemelt
| jelentéségl, megértése az oregedé tarsadalom és a
| koraszulott ~ gyermekek ‘korai ~ mozgasfejlesztese
‘| szempontjabdl kulcsfontossagu. Mérnokként mi is tudjuk
segiteni a terlleten folytatott kutatasokat: az egyensulyozo
-szabalyozast modellezéssel és egyensulyoza5| feladatok
mérésevel vizsgalhatjuk. Nagy szamu mérés statisztikai
| elemzésével  kovetkeztetéseket vonhatunk = le az
egyensulyozasra vonatkozoan, es ezeket osszehasonllthatjuk :
_példaul egy elmeletl modellel.

| Eeladat: A biomechanikaban alkalmazott statisztikai moédszerek kozul ki kell valasztani
azokat, amelyek alkalmazhatok egyensulyozasi feladatok mérésének kiertékelésére. Ennek
| soran a szakdolgozat ir6ja megismerkedik a biomechanikai mérések szakirodalmaval €s az
_egyensulyozo telje3|tmeny Ielrasara hasznalhaté6 mer6szamokkal. A kévetkezd lepes a
megvezetett inga mechanikai modelljének
felépitése, olyan szabalyozé alkalmazaséaval, ami
figyelembe veszi az ember reakciokését. A
mechanikai modellen numerikus szimulaciokat
végezve megismerhetd a rendszer viselkedése a
' szabalyozas valtoztatasanak hatasara. A Miiszaki
Mechanikai Tanszéken eddig végzett kutatasok
(rész)eredményeként szamos mérési adat all
rendelkezésre a megvezetett inga egyensulyozasi
feladatrol. Az irodalomkutatas soran megismert
statisztikai modszerek alkalmazhatok a szimulalt
eés a mért adatsorok elemzésére is. A feladat
ezeknek az osszehasonlltasa és kovetkeztetesek
: Ievonasa az egyensulyozasra vonatkozoan

'| Afeladat megoldasahoz (magyar és) angol nyelv( szakirodalom feldolgozasara, mechanikai
modellezd képessegre és statisztikai modszerek alapvetté ismeretére van szilkség. llletve
~szilkség van valamilyen matematikai program hasznalatara (Javasolt a Matlab) ennek
ismerete a feladat vegrehajtasa kézben is elsajatlthato :




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

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

Szaraz surlodasos rendszerek modellezési és szimulacios

e lehetoségei

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

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A gépészeti rendszerekben a szaraz surlédas jelenléte olyan dinamikai
problémakhoz vezet, ahol egyes erék és gyorsulasok nem-folytonos mddon fiiggenek a
rendszer allapotatél. Az ilyen rendszereknek tébbféle matematikai leirasa létezik. Az egyik,
hogy a modellbdl differencialegyenletet képzink, mely a surlédas miatt szakadasos,
ugynevezett Filippov-rendszer lesz. Egy masik lehetéség az egyenletek felirdsa angol
kifejezéssel differential inclusion formaban (halmaz-értékl fliggvényekkel), mely eltérd
vizsgalati lehetéségeket tesz lehetévé.

Feladat: A feladat része lenne az emlitett két matematikai médszer megismerése a
szakirodalom alapjan. Majd egyszerl, surlédast tartalmazé mechanikai példak
segitségével kellene 6sszevetni 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 surlédas kilénféle jelleggdbéi.
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Egy szaraz surlédasos rendszer | Szaraz surlédast tartalmazé egyszeri
viselkedése a fazistérben. mechanikai rendszer.
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ATVITELI FUGGVENYEK INTERPOLACIOJA
Sykora Henrik - Tanszéki mérnok - sykora@mm.bme.hu

magyar/angol — TDK/BSc szakdolgozat

Vizsgalt probléma

A 21. szézadra a jelentGsen megnovekedett szerepe van a gépészeti szerkezetek és folyamatok rezgéstani tervezésének
(pl.: jarmiivek, szerszdmgépek, forgécsoldsi folyamatok, héztartési berendezések stb. esetében). Egy mar megléve
gépészeti szerkezet esetén is van lehetdségiink arra, hogy olyan iizemallapotot valasszunk, amely sordn az {izem kozben
kialakult rezgdsck minimalisak. vagy legaldbh clkeriiljitk a rezonanciat s az instabil rezgéscket. Ehher azonban sziik-
ségiink van a szerkezet rezgéstani tulajdonsdgainak ismeretére, amelyet jol leir a szerkezetre jellemz6 frekvenciaatviteli
fliggvény, ami tizem kézben véltozhat a szerkezet pillanatnyi éllapotatdl fiiggben (pl.: szerszamgépek esetén a szerszam
poziciGjdnak fiiggvényében). Ahhoz, hogy véges szdmi mérésbil meg lehessen allapitani az osszes lehetséges allapotra
vonatkozo atviteli fiiggvényt, ennek a fiiggvénynek a kiilonboz6 allapotok kozotti interpolacija sziikséges.

Ez az interpolacié viszont klasszikus maédszerekkel nem lehetséges, mert a frekvenciacsticsok vandorlésat és csillapitésok
valtozasat nem képesek kivetni a moddlis paraméterek illesztése nélkiil.

w w @
Viltoztatott
paraméter

I I
Mért FRF Interpolilandd FRF Mért FRF

A dolgozat célja egy olyan neurdlis halézat betanitdsdn
alapulé maodszer fejlesztése amely segitségével modélis
paraméterek illesztése nélkiil interpoldlhaté egy véltoz-
tathat$ dinamikdval rendelkess szerkezet (pl: szerszdime-
gép) frekvenciadtviteli fliggvénye.

Miért érdemes ezt a feladatot
valasztani?

o A feladat korszer, tartalmaz mind gyakorlati és el-
méleti elemeket.

e A kerettantervben nem szerepld, vagy csupdn ro-
viden érintett jartassagok szerezhetGek, mind gya-
kolati mind clméleti téren (pl: newrdlis halozatok
illesatése, Julia programozas).

o A feladat sikeres elvégzése esetén a feladat folytatha-
6 a kidolgozott mddszer valés fizikai rendszer mért
adatain torténd alkalmazasaval (pl.  szerszdmgép
mnkaterének feltérképezdsére).
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

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

Forgacsolasi er6 karakterisztika meghatarozasa csavart élii

Cim: . , ,
maroszerszam esetéen

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy MSc

Javasolt kepzési szint: Diplomaterv ( 2 szemeszter ) és/vagy TDK

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A forgacsolasi folyamatok megfelelé modellezéséhez a forgacsolé eré —
forgacskeresztmetszet figgvényének pontos ismerete elengedhetetlen.

A forgacsold erd fuggveny alapjan kiszamithaté a megmunkalas teljesitményszikséglete
és forgacsol6 élek maximalis terhelése. A megfelelé dinamikai modellekkel egyitt a fellleti
hibdk és a megmunkalasi folyamat stabilitdsa is meghatarozhat6, ehhez viszont a
fogacsolo erd fliggvényének a derivaltjat is pontosan kell ismerni.

A mard szerszamok rendszerint csavart éllek, igy a mért forgacsolé eré6 mindig egy
atlagolt érték, ami egy konvolucié eredménye.

Feladat: A dolgozat célja, hogy megvizsgalja az inverz konvoluci6 lehetéségeit a lokalis
erOkarakterisztika visszaallitasara. Elméleti szamitasok ellendérzésére, modellek alapjan
generalt jeleket vizsgalunk, majd a mobdszert a zajjal terhelt valés mért erdjelekre is
alkalmazzuk.

Elemi magasssagu maré modellje
Modellezés
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Figure 26: Integration of the cutting force along the helical edge in two fluted tool.




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

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

Modal analizis lengésképeinek interpolalasa alulhatarozott mérési

S adatok alapjan

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javasolt kepzési szint: MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter ) és/vagy TDK

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A modalis analizis sordn a mért atviteli figgvények alapjan lehet
sajatfrekvencidkat és csillapitasokat szamolni egy mérés alapjan. A lengésképek
szamitasahoz viszont tébb pont mérésre is szikség van az atviteli matrix felépitéséhez.
Ehhez tébb pontban kell mérni vagy gerjeszteni €s az eredmények alapjan a modalis halén
lehet szemléltetni a mozgast.

Ezen pontok kozti interpolacié segitségével a mozgast lehet egy CAD (stl) modellre
vetiteni, igy szemléletes eredményt kapva.

Ha térbeli mozgast szeretnénk vizsgalni, akkor a mérési pontokban harom iranyu
gyorsulasmérével mérve lehet a térbeli elmozdulasokat interpolalni. Viszont sok esetben
csak egy iranyban (tipikusan a fellletre merélegesen) tudunk gyorsulast mérni, vagy csak
a gerjesztdé (pl.. modalis kalapacs) helyét tudjuk valtoztatni. llyen nem all rendelkezésre
minden adat a mozgas megfeleld szemléltetéséhez.

Tovabb neheziti a problémat, ha ferde tengely mentén mérink.

Feladat: A dolgozat soran f6 cél egy kdzelitd interpolaciés figgvény megtalalasa, amely az
Osszes iranyban ad megfelelé elmozdulast a tér tetszéleges pontjan.
A kapott megoldast szimulalt eredmények és mérési jelek segitségével teszteljik.

Lengések szemléltetése Lengések szemléltetése stl  problémas mérési feladat
modalis halon modell segitségével
Nat. freq. #2 : 2242 Hz Nat. freq. #3 : 6585 Hz gerjesztési
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Bencsik Laszl6, tudomanyos munkatars, bencsik@mm.bme.hu

Palyatervez6 algoritmusok 6sszehasonlitasa anholom mechanikai

Cim:
rendszerekhez

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

fovashitkepgehaeing MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Az anholonom rendszerek egyik tipikus példaja a gépjarmid. A
jogositvanyszerzés soran talan mindenkinek a parhuzamos parkolas az egyik
legnehezebb mandverezési feladat. Az egyik mechanikai ok az, hogy egy személyaut6 2.5
szabadsagi fokkal rendelkezik, mig mi csak a gazpedalt tudjuk nyomni vagy a kormanyt
tudjuk tekerni. Tehat 2 beavatkozéval rendelkezink, igy a végrehajtand6 feladat nem
egyeértelm( tdébbbféleképpen veégre lehet hajtani. A diplomamunka célja, hogy egy
optimalizasi folyamat soran megkapjuk azt a palyat ami mentén be kell parkolni.

Feladat: Elsé feladat az 6nvezeté autdk témakdrében relevans cikkek feldolgozasa,
megértése, sziksége esetén tovabbi vizsgalatokhoz valé reprodukalasa. A felépitett
mechanikai modell alapjan alkalmazzon kilénféle szabalyozasi médszereket a problémara
(Bang-Bang control, prediktiv szabalyoz6). Keresse azt a szabalyozét amivel a legszikebb
helyre is be tud allni az adott gépjarmii. A feladat kidolgozasa megkivanja a MatLab
szoftver alapszint(i ismeretét.

© Alamy Stock Photo




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Bencsik Laszlo, tudomanyos munkatars, bencsik@mm.bme.hu

Cim: Emberi egyenstlyozas vizsgalata egyszerii feladatokon keresztiil

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javasoltkepzesiszint: MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Az emberi egyensulyozas mechanizmusanak megértéséhez célszerl elészor
egyszerl, ismert egyensulyozasi feladatokat megvizsgalni. Ezen esetekben megfeleld
kisérlettervezéssel elérhetd, hogy bizonyos érzékszerveket kizarjunk vagy provokaljunk a
feladat kdézben. A dolgozat célja, hogy az egyensulyozasi kdzbeni lehetséges kontrol
stratégiakat igazolja vagy cafolja.

Feladat:

 Allitson fel mérési stratégiakat az emberi egyenstilyozas soran hasznalt bemenetek
szétvalasztasara

o Epitse fel az elvégzends kisérletek mechanikai modelljét

e Javasoljon lehetséges szabalyozasi stratégiakat

e Mechanika oldalrdl igazolla ezek muikoédokepeséét (stabilitasvizsgalatok,
szabalyozhatdsagi vizsgalat)

e Végezzen meérések a tanszéken talalhaté mozgaskévetd e€s erémérd rendszerrel

e Elemezze a mérési eredményeket




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezeto: | Bodor Balint, doktorandusz, bodor@mm.bme.hu

Cim: Zsonglérkoédo robot szabalyozasa

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javasolt képzési szint: TDK

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

A zsonglérkddés igen hosszu torténetre tekint vissza, mar az okori kulturakbol is vannak
emlékek ezzel kapcsolatban. Rendkivil sok fajta eszkdzzel lehet zsonglérkddni, de ezek
koézll a legismertebb talan a labdakkal valoé zsonglérkddés.

\ o

-
-
g ™

A robotok igen sokrétlien alkalmazhatéak, igy nem csoda, hogy ma mar talalhatunk
zsonglérkédd robotokra is példat (vided). Ahhoz, hogy egy robot megfeleléen dobja el a
labdakat, sziikséges egy szabalyoz6 algoritmust megalkotni, amellyel a robot a labdat egy
elére megadott palyagérbén gyorsithatja fel, ami utan elengedve a labdat, eldobja azt.

A cél egy olyan szabalyozé algoritmus megalkotasa, amely képes kezelni a paraméter
bizonytalansagot.

Feladat:
e egy zsonglér robot mechanikai modelljének elkészitése
e az eldobas palyagérbéjének megtervezeése
e arendszer mozgasegyenletei alapjan egy szabalyozo algoritmus tervezése

Sy

e a zsonglérkédés szimulacidjanak elvégzése, az eredmények értékelése
Amiket megtanulhatsz:

e robotok szabalyozasi médszereinek alkalmazasa
e tbbbtest-dinamikai rendszerek mozgasanak szimulalasa
e programozas MATLAB, Mathemathica nyelveken




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 gordiilo test talajjal érintkezo feliiletén atadodo
er6 nyomatéka gatolja a mozgast. Azonban ennek a modellnek dinamikai feladatokban torténo alkal-
mazasa elvi kérdéseket vet fel: feltéve, hogy a talajjal érintkezd 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 ellentmonddasnak a feloldasa, kiilonféle modellek alkalmazéasaval. A javasolt
feladat a gordiilési ellenallas modellezése sokszog keresztmetszetii rudak gordiiléseként, ahol az oldalak
szama végtelenhez tart. Az oldallapok talajhoz torténd titkozése soran bekovetkezé disszipacio tobbféle
¢rintkezési/titkozési modellel is szamithat6. Az érintkezési feladatok nagy kihivast jelentenck a legkiilonbo-
zObb ipari feladatokban, ezért az érintkezés dinamikajaban torténo elmélyiilés hasznos tapasztalatszerzési
lehetdséget jelent a mechanika irant ¢érdeklodo hallgatok szaméara.

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

VISELKEDESE
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

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

A legegyszeriibb modellek a szabélyozatlan rendszer linearizalt mozgasegyenleteihez veszik hozza a sza-
balyozo erot, ami a digitalis hatdsok miatt mintavételezési periddusonként 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.

| ¢ [rad/s]

-0.08 -0.06 -0.04 -0.02 0.
¢ [rad]

Fig. 1: Egy PD szabédlyozasi inverz inga egyenstilyi 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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A NULLPONT HIBA ES A KEREKITES
HATASA DIGITALISAN SZABALYOZOTT
MECHANIKAI RENDSZEREK

VISELKEDESERE
Dr. Csernak Gabor, egyetemi docens

Miiszaki 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-kdosznak nevezik. A mikro-kéosz legegyszertibb modelljeiben feltételezik,
hogy nincs nullpont hiba, azaz a szabalyozatlan rendszer instabil egyensulyi helyzetében — példaul egy
inverz inga esetében éppen a fiiggoleges helyzetben — zérus a szabalyozo ero.

A feladat annak meghatarozasa, hogy a nullpont hiba milyen mértékben maodositja a szabalyozott rendszer
viselkedését kiilonféle szabalyozasi stratégidk és kerekitési sémak mellett. A numerikus szimulaciokon
alapul6 vizsgalatok elsodleges célja a mikro-kaosz soran kialakuld maximalis szabalyozasi hiba becslése.

@ [rad/s]

-0.08 -0.06 -0.04 -0.02 0.
¢ [rad]

Fig. 1: Példa nullpont hiba nélkiili esetre: egy PD szabalyozasi inverz inga egyensilyi helyzetei és a koztiik 1év6 kaotikus attraktorok vonzési
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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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezeto:

Dr. Habib Giuseppe, tudomanyos munkatars, habib@mm.bme.hu

Cim:

Hybrid active-passive vibration mitigation in machining

Javasolt képzési szint:

BSc/MSc/TDK

Nyelv:

Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: 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 turning
machining operation for suppressing chatter vibrations. After reviewing the existing

literature, the candidate should study the problem analytically and numerically.

Tasks:

o

m

2]

H(s)

Study the literature about methods for suppressing chatter in turning machining.

Scheme of a hybrid tuned mass damper
from ,Robust hybrid mass damper”.
Collette, Chesné, JSV (2016)

Study the basic principles of the tuned mass damper.

Define a mechanical and a mathematical model for the system. The system should
include: 1 degree-of-freedom maching tool, regenerative cutting force, tuned mass

damper, sensor and actuator to enhance tuned mass damper performence.
Study analytically the stability of the system.

Identify the control parameters which guarantee optimal performance of the system.

Verify the obtained results through numerical simulations.




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Habib Giuseppe, tudomanyos munkatars, habib@mm.bme.hu

Cim: Suppression of Friction-Induced Vibrations via Tuned Mass Damper

Javasolt képzési szint: | BSc/ MSc/ TDK

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Friction-induced vibrations are a major problem in several engineering
applications. For example, they cause brake squeal (video) or hinge squeaking.

The objective of this thesis is to implement devices for the elimination of these detrimental
vibrations. In particular, the performance of a tuned mass damper will be studied.

The candidate should define a mechanical model, study its stability, optimize parameters of
the vibration absorption devices and numerically verify analytical results.

Static deflection K
y

Two-degree-of-freedom mass on moving belt
model with attached tuned mass damper, from , On

A the Passive Control of Friction-Induced Instability
Due to Mode Coupling” Niknam, Farhang, Journal
of Dynamic System, Measurement, and Control
(2019)
Tasks:
e Study the literature about friction induced vibrations, focusing on few but important
papers.

o Define from the literature a two-degree-of-freedom model where friction induced
vibrations arise because of modal coupling.

Define a model for a tuned mass damper.

Study numerically and analytically the stability of the system.

Identify parameters of the absorber able to maximize stable region.

Verify the obtained results through numerical simulations.




KESLELTETETT DINAMIKAI RENDSZEREK

STABILITASVIZSGALATA KOLLOKACIOS MODSZEREKKEL
Hajdu Déavid - Tudomanyos segédmunkatars - hajdu@mm.bme.hu

magyar/angol — BSc/MSc

Vizsgalt probléma

Az id6késés hatdsa szdmos mérnoki alkalmazdsban megjelenik, példéul szerszdmgéprezgés, az emberi egyensilyozds.
kerékdinamika, szabélyozok, vagy kozlekedési modellek. Ezeknek a rendszereknek a matematikai modellje leirhaté a

%(t) = ADx(t) ~ Bt)x(t — 1)

alaki késleltetett differencidlegyenletekkel, ahol 7 az idékésés. A megoldés meghatédrozasa szinte kizélolag csak nume-
rikus mddszerekkel torténhet. Erre egy lehetséges példa a kollokacios mddszerek alkalmazdsa.

Kollokacios médszerek kozott is van kiilonbség, attdl fiiggden, hogy hogyan végezziik a késleltetett rendszer kozelitését.
milyen illesztéseket frunk elé. Ezek kozott kiilonbség lehet a szamitasi id6ben és a mdédszer konvergencidjaban is. Az
is felmertilhet, hogy némelyik megkozelités alkalmasabb bizonyos modellek esetén, mig masik felirdsmod kevésbé
hatc¢kony.

instabil
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1. dbra. Stabilitdsvizsgdlat ¢s stabilitasi diagram szcrszamgcprezgls vizsgdlata csetén.

Feladat

A dolgozat célja kiilonbozé numerikus médszerek egy-
szeriibb tesztpéldakon torténé osszehasonlitdsa, valamint
ezek alkalmazdsa mérnoki feladatokban.

Miért érdemes ezt a feladatot
valasztani?

o A feladat jelentds részét képezi a matematikai dssze-
fliggések megértése, azonban az alkalmazasra sza-
mos mérnoki példa hozhaté.

o Numerikus médszerek alkalmazdsanak ismerete el-
engedhetetlen a szimuldcioval foglalkozd mérmokok
szamara.

o A feladat numerikus szoftver alkalmazdsat igényli,
ezért lehet@ség van a programozasi készségek jobb
elsajatitasara.
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

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

Inga mozgasanak rekonstrualasa mért adatok alapjan kiil6nb6z6

Cim: e P
szlirék segitségével

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javasolt képzesi szint: MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Instabil egyensulyi helyzetek stabilizalasa fontos feladat mind mérnéki, mind
biomechanikai alkalmazasokban. Instabil helyzetbdl kénnyebb gyors mozdulatsort inditani,
mint stabilis helyzetbél, és a szabalyozasi folyamat energiaigénye is alacsony. Az
egyensulyozas képessége az emberek szamara is létfontossagu: az idéskori halalesetek
jelentds része vezethetd vissza egyensulyzavarbél adodoé esésekre.

Feladat:

1. Vezesse le egy inverz inga térbeli mozgasanak az egyenletét arra az esetre, amikor a
felfUggeszteési pont egy elbirt figgvény szerint mozog!

2. irjon numerikus megoldét kilénos tekintettel a felfiiggesztési pont gyorsulasanak
meghatarozasara!

3. Vizsgalija meg a kialakulé6 mozgasok kezdeti feltételektdl valo fiiggését! Ertékelie a
szimulaciokkal kapott eredményeket!

4. Alkalmazzon kulénb6z6 szirbéket az inga felfiggesztési pontjanak gyorsulasanak
meghatarozasara, és vizsgalja meg, hogy milyen szir6 esetén lesz az inga mozgasa
legtovabb azonos egy valés mért mozgassal!




AUTONOM JARMUVEK MECHANIKAI MODELLEZESE

Kiss Adam - doktorandusz - kiss_a@mm.bme.hu
magyar/angol BSc/MSc/TDK

Hallgaté feladatai

e [rodalomkutatds az autondm jarmivek témakorében

o Megfelel§ jarmiikovetd modell felallitdsa, amellyel vizsgalhaté a
probléina

e Modell megoldasinak stabilitdsi vizsgélata (linedris/nem lined-

) Tis)
automated vehicle

) ) e Emberi ténvezOk hatdsainak figyelembevétele
human-drlven vehicle

information e Magyar és angol nyelvii dsszefoglald
propagation

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

Miért érdemes ezt a feladatot
A koziti kozlekedés varhatéan a kovetkezd évtizedek sordn hatalmas dtalakuldson megy keresztiil az au-

tomatizdlt jarmivek bevezetésével. Az autonom (énvezetd) jarmivek térnyerésével szamos 1j lehetéség valasztani?
nyilik a kozlekedési dugdk és a jarmiivezetés problémainak enyhitésére. Ilyenek lehetnek példaul az egymés-
sal kommunikdl6 jarmirendszerek (Vehicle-to-vehicle V2V communication), amikor az egymés kizelében
tartézkodd gépjarmivek adatokat osztanak meg egvmdssal, ezzel segitve a kornyezd forgalmi események
pontosabb feltérképezését.

Cél az autonom jarmiivek egymés kozti kommunikdcié hatdsainak alapos feltérképezése, kiilonbozé gyakor- o Kiilonbozd mechanikai és matematikai diszciplindk kombinala-
lati és megvaldsithatdsdgl szempontok figyclembevételével. Egy ilyen szempont a sok kiziil: az egymdstdl sdnak képessége

t1l tévol tartozkodd jarmivek esetén a kiildott informdcio mar nem jut el a célig (kiviil esik a hatésugardn).
Az autoném jarmi szabalyozé paramétereinek tervezésekor tobbek kozott ezt a tavolsagfiiggd hatést is
célszerti figyelembe venni egyéb tovabbi (jelen leirdsban nem részletezett) szempontok mellett. o Dokimnentacio és prezentacio készités

o Jartassdg az autoném jarmiivek szabélyozasanak témakorében

o Algoritmikus gondolkodas

BTEX TikZposter



Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Kossa Attila, egyetemi docens, kossa@mm.bme.hu
Horgaszcsomoék mechanikai viszonyainak vizsgalata

Cim: szakitévizsgalatok, gyorskameras mérések és numerikus szimulaciék
segitségével

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Savasollkepzes a2t MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Kizarolag olyan hallgatonak, aki horgaszik

Fishing Knots

animatedknots.com/fishing

ALBRIGHT KNOT ARBOR KNOT AUSTRALIAN BRAID KNOT BIMINI TWIST KNOT

BLOOD KNOT DAVY KNOT DOUBLE DAVY KNOT DOUBLE TURLE KNOT
DROPPER LOOP KNOT EGG LOOP KNOT IMPROVED CLINCH KNOT NAIL KNOT

NON-SLIP MONO KNOT ORVIS KNOT PALOMAR KNOT PERFECTION LOOP
RAPALA KNOT SAN DIEGO JAM KNOT SLIM BEAUTY KNOT SNELL KNOT

SURGEON'S JOIN KNOT SURGEON'S LOOP KNOT TRILENE KNOT UNI KNOT

LINK

Feladat:

Bevezetés: A horgaszat soran hasznalt
kulénb6z6 csomok a damilok
szakitészilardasagat gyengitik. Ez egy
kozismert tény a horgaszok koérében. Ez a
jelenség betudhatdé tobbek kozott a

csomoézas soran fellépd
feszultségkoncentracioknak.
g § O oy ¥ 9 o 9

(eholpnA) qood noitoshed enniv o weq 2160

Lloe | T (3O

@ 8 0eY ol § 29 e @ 29

LINK

e Kuilénb6z6 atmérdji damilokon szakitévizsgalatokat végezni a leggyakrabban
alkalmazott csomozasok hasznalataval. A mérések kiértékelése és Osszefoglalo
ertékelés készitése az egyes csomozasok gyengitd hatasarol.

e Gyorskameras makrofelvételek készitése a szakadas jelenségérél az egyes
csomofajtak esetén annak érdekében, hogy a csomdzasi technika veszélyes helyeit

meghatarozzuk

e A damil anyagmodellezése és kisérlet néhany csomo szakadasanak végeselemes

szimulaciojara.

e (A kapott eredmények publikalasa horgasz lapban )




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

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

Cim: Mozgaskoveté algoritmus és szoftver fejlesztése

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Saiasolienzesiszinh MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A mechanikai anyagvizsgalatok soran sok esetben mérnink kell az adott
prébatest adott pontjanak elmozdulasat. Ennek egy lehetséges megoldasa ha videora
vesszilk a deformaciot és utdlag a videdkép feldolgozasa alapjan lekdvetjik az adott pont
(pixel) mozgasat az idében. igy megkapjuk a pont (pixel) palyajat az idében, amit aztan fel
tudunk arra hasznalni, hogy a tényleges elmozdulast szamitsuk.

A kereskedelmi forgalomban kaphat6é videdkép elemzé szoftverek viszonylag dragak.
Ellenben maga a feladat viszonylag egyszeri és atlathaté: Minden egyes képkockan meg
kell keresni a vizsgalt objektum helyzetét és ezt tarolni.

Feladat:

Cél algoritmust irni a videdkép elemzés megvaldsitasara, majd valamilyen ingyenes
programozasi koérnyezetben (Pl: Python) sajat szoftvert késziteni, amivel adott vided
megnyitasa utan kijelélhetlink egy teriletet amit a szofver lekdvet és elmenti a vizsgalt
objektum helyzetének valtozasat az idében.

I4 < > 1> pl

- .

Adobe After Effects beépitett “Motion Tracking” eljarasanak alkalmazasa pontkévetésre




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

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

Cim: Kisméretili anyagvizsgalo berendezés tervezése és gyartasa

Javasolt képzési szint: | MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Az anyagok mechanikai tulajdonsagainak leirasahoz elengedhetetlenek a
kulénb6z6 anyagvizsgalatok elvégzése, mint példaul az egytengelyli huzas és nyomas. A
kereskedelemben kaphaté anyagvizsgalé berendezések viszonylag nagyértéki
berendezések, melyek sok esetben csak korlatozott hozzaférést engednek a felhasznalénak
arra, hogy tetszélegesen valtoztassa az er6 vagy elmozdulas jelet.

Feladat: Egy korabbi projektfeladat kapcsan mar elkészllt egy félkész anyagvizsgald
berendezés, aminek véglegesitését kellene elvégezni. A f6 cél a vezérlés megvaldsitasa
Arduino-n keresztll a szlikséges elektronikai €s mechanikai tervezésekkel egyutt.

l.l_l_l_l_l [lLLLLLLl LR 13
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Szakdolgozat / Diplomaterv téma

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

Tapadékorongok mechanikai viszonyainak feltérképezése mérések és

Cim: . L s .
végeselemes szamitasok segitségével

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy

Javasoltkepzesiszint: MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A tapaddkorongok altal létesithetd tapadasi mechanizmus ismert kell legyen
mindenki szamara a hétkdznapi életb6l. A tapaddkorongok altal kifejthetd tapad6é hatast
szamos terlileten mar most is alkalmazzuk a hétkéznapi életen felill, legféképpen a robotika
tertletén. Fontos megjegyezni, hogy a természetben is szamos példat latunk a
tapaddkorong-szer(i megoldasokra.

i N/
(- /
NN R ]

A kifejthet6 tapadd hatas és féként a szétvalasi mechanizmus lejatszodasa nagymértékben
flgg az anyagmindségtdl és a geometriai kialkitastol.

Feladat:
o Kulénb6zd geometrigju és anyagu tapoddkorongon meérések elvégzése annak
erdekében, hogy a szétvalashoz szilkséges er6ket meghatarozzuk
e A tapadokorongok anyagmodellezése hiperelasztikus anyagmodell felhasznalasaval
e A szétvalasi jelenség vizsgalata gyorskameras felvételek segitségével
e A tapadokorongok tapadasi és szétvalasi mechanizmusainak végeselmes
szimulacioja kulénb6z6 geometriai kialakitasok esetén




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Kovacs Adam egyetemi docens, adamo@mm.bme.hu

Gozfejleszté tartaly h6atado cséveinek faradas vizsgalata numerikus

Cim: . . ..
szimulacioval

Javasolt képzési szint: | MSc diplomaterv (2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar / Angol

LEIRAS

Bevezetés: Az atomerémui gbézfejlesztd tartalyaban 1évé héatadd csdveket a primer- és
szekunder oldali hitékézeg idében valtozd aramlasa egyarant gerjeszti. Ez a
nagyfrekvencias gerjesztés farasztd hatast fejt ki, kilénésen, ha rezonancia kozeli allapot
alakul ki, ezért szikséges a héatadd csévek rezgéstani vizsgalata.

e

hddatado csdvek

Feladat:
e Szakirodalmi forrasok alapjan a kulsé és belsé folyadék aramlasbol addédo gerjesztd
hatasok azonositasa, szamszerusitése.
Egyszerl csémodell készitése a sajatfrekvenciak meghatarozasa céljabol.
Numerikus rezgés analizis (Diplomaterv 1).
3D végeselem csédmodell készitése.
CFD-modellalkotas és analizis.
A csovek faradas elemzése (Diplomaterv 2)




Szakdolgozat téma

Témavezet6: | Dr. Kovacs Adam egyetemi docens, adamo@mm.bme.hu

Cim: Repiilégépszarny sikrezgéseinek analitikus és numerikus elemzése

BSc szakdolgozat (1 szemeszter )

davasolticpekei Snk MSc diplomaterv (2 szemeszter)

Nyelv: | magyar, angol

LEIRAS

Bevezetés: Nagy fellletl és kis vastagsagu repllégépszarnyak.esetében jelentés mértéki
sikrezgések johetnek létre turbulens légaramlas kovetkeztében. Ezek rezgéstani és
szilardsagi elemzése szilkséges ahhoz, hogy elkerilheté legyen a rezonancia, illetve a
géptorzsre atadddo tulzottan nagy mertékl dinamikai hatas.

sikrezgesek

legaramlas ” ,
AFM cantilever beavatkozé vazlatos mikoddési elve

Feladat:

e A szarny egyszer(sitett analitikus és végeselemes siklemez modelljen rezgéstani
vizsgalat a repulégépszarny sajatfrekvenciainak meghatarozasa céljabol. (BSc /

MSc)

e A geometriai peremfeltételek sajatfrekvenciakra gyakorolt hatasanak elemzése.
(BSc / MSc)

e Cantilever tipust modell esetén a géptodrzsre atadddd belsé erék meghatarozasa.
(BSc / MSc)

A turbulens Iégaramlas okozta gerjesztett rezgések numerikus szimulaciéja. (MSc)
e Pontosabb szarnyprofii modell alkotasa. A sajatfrekvenciak és a belsé erék
meghatarozasa végeselem maddszerrel abnormalis rezgés (pl. buffet) esetén. (MSc)




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | 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 elemekbél felépitett
rezgésszigetelési rendszerek gazdasagossagukkal
és megbizhatésagukkal nélkilézhetetlenek olyan
tertleteken, ahol sok kell belélik, vagy nem all
rendelkezésre folyamatos felugyelet.
Szabavezetékek telepitese esetén nagy
fesztavokon, vagy szeles kérnyéken alkalmazzak a
dinamikus lengésfojtokat, melyek egyik hatranya,
hogy csak bizonyos frekvencidkat képesek
csillapitani.

Feladat: A dinamikus lengésfojtok hatékonysaganak novelésére szamos oGtlet merilt mar
fel. Az egyik ilyen, hogy a lengésfojtot a vezetéken mozgatva megnévelheté a
hatékonysaga. A feladat a mozgé lengésfojté dinamikai modellezése, a hatékonysag
O0sszehasonlitAsa a hagyomanyos megoldaséval, illetve mas megoldasok keresése a
hatékonysag ndévelésére.

Természetesen felmeril a kérdés, hogy

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

rezgését.

A feladat lehet a mar létez6 koncepcio
elemzése, de akar sajat 6tlet megvalositasa
is.

A feladat megoldasahoz angol nyelvi szakirodalom feldolgozasara, j6 mechanikai
modellezé képességre és/vagy kreativitasra van szilkség, illetve valamilyen matematikai
program hasznalatara (pl. Matlab).




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezeto:

Dr. Miklés Akos, tudomanyos munkatars, miklosa@mm.bme.hu

Cim:

Szabadvezetékek lengésének mechanikai vizsgalata

Javasolt képzési szint:

BSc Szakdolgozat ( 1 szemeszter ) és/vagy
MSc Diplomaterv ( 2 szemeszter )

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: Az elektromos energia szallitasanak
a
alkalmazasa. Bar az elektromos hal6zatok tervezése
elsésorban villamosmeérnoki

leggyakoribb modja

elemeinek

oszlopok méretezése

teszi,

tervezésekor

feladat,
nélkulézhetetlen a
klasszikus mechanika alkalmazasa. A kabeleket tart6
statikus
terhelésekre, vagy a vezetékek lengésébél adodo
dinamikus terhelések megbizhatdé becslése lehetdévé
hogy a halézat gazdasagosan felépithetd
legyen, és megbizhatdéan Gzemeljen.

A halozatok létesitése jelenleg

szabadvezetékek

a halozat

és dinamikus

is az érvényes

szabvanyok és a szolgaltaté tapasztalatai alapjan

torténik. A nemzetkdzi és hazai tapasztalatok is azt

mutatjak, hogy bizonyos koérulmények koézott a

vezetékek szél hatasara olyan karos rezgéseket végeznek, amelyek jelentésen csékkentik
a kabel és az egyéb szerelvények élettartamat.

Feladat: A szabadvezetékek rezgéseinek vizsgalatara kilénb6zé6 moédszerek allnak
rendelkezésre. A feladat ezeknek a médszereknek a feltérképezése, és olyan médszer
kidolgozasa, amely alkalmas a szélgerjesztésbdl szarmazé terhelések becslésére a
halézat kulénb6z6 elemeiben (pl. a sodronyban, szigetelében, keresztkarban, oszlopban).

A feladat elvégzéséhez valamilyen VEM szoftver ismerete szilkséges, és elbnyds

Contours of Effective Stress (v-m) Ry
min=9.00634, at elem# 35057 ‘
max=26170.9, at elem# 14060
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i

valamilyen matematikai szoftver ismerete (pl. Matlab). A
feladat kidolgozasa kilonb6zdé mélységben lehetséges,
a jelentkezé érdeklédéseétdl és képességeitél figgden.
Mivel azonabn az ipar szamara nagyon fontos témardél
van sz6, akar egy érdekes karrier kezdete is lehet!




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezets: | Molnar Csenge Andrea, doktorandusz, csenge. molnar@mm.bme.hu

Cim: Emberi egyensulyozas modellezése a reakcioidé figyelembevételével

BSc Szakdolgozat (1 szemeszter), MSc Diplomaterv (2

avasolt képzési szint:
J p szemeszter), TDK dolgozat

Nyelv: | Magyar/Angol/Német

LEIRAS

Bevezetés

Napjainkban egyre nagyobb hangysulyt kap az emberi egyensulyozas kutatasa a novekvé szamu
egyensulyvesztéshez kapcsol6do balesetek miatt. A baleseteket az id6skorban megnévekedett reakcioidd
és az erzékelési pontossag csokkenése okozza. Nagy részik megel6zhet6 lenne, ha sikertilne feltarni a
kozponti 1degrendszer szabalyozasi folyamatat. Egyszerd egyyensulyozasi feladatok (példaul
radegyensulyozas, vagy egyensulyozo deszkan valo egyensulyozas) mechanikai modelljének felallitasaval,
a modell vizsgalataval és meérések Osszehasonlitasaval képet kaphatunk az idegrendszer megfelelo
modellezésérol. Altalénosségban elmondhato az egyensulyozasi feladatok mechanikai modelljeirdl, hogy
sok mechanikai paraméter bizonytalan (példaul a testrészek tehetetlenségi nyomatéka, vagy az iztletek
merevsége). A tanszéken elérheté egy valtoztathaté keréksugaru egyensulyozo deszka, aminek viszont
pontosan kiszamithatok a mechanikai paraméterei, ¢s a kilonb6z6 sugari kerekek felhelyezésével
befolyasolhatjuk az egyensulyozas “nehézségét”.

Feladat

A hallgaté feladata az egyensulyozo deszkan vald egyensulyozas tobb szabadsagi foku mechanikai
modelljének felépitése és a kozponti idegrendszert helyettesité szabalyzo létrehozasa a reakcioido
figyelembevételével. Ehhez szikséges a kapcsolodd hazai és nemzetkozi szakirodalom attekintése. A
mozgasegyenlet felirasa utan vizsgalandé a rendszer stabilitasa és stabilizalhatosaga az egyensulyozo
deszka keréksugaranak fuggvényében, végil a mechanikai modell eredményeit mérésekkel hasonlitjuk
Ossze, amelyek korabbrol elérhet6ek. Ehhez megfelel6 stabilometriai paramétereket hatarozunk meg.

Miért érdemes ezt a témat valasztani?

o FBr6s alap tobb szabadsagi foku rendszerek mechanikai modellezéséhez
Jartassag késleltetett rendszerek stabilitasvizsgalataban
Matematika, mechanika, biol6gia kombinalasa
Analitikus gondolkodasmod fejlédése
Numerikus médszerek hasznalata, algoritmusok kidolgozasa
Dokumentaci6 és prezentacio készités
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Egyensulyozasi feladat Mechanikai modell Egyenstlyozo deszka




PERIODIKUSAN VALTOZO AXIALIS EROVEL TERHELT
MUNKADARAB ESZTERGALASANAK STABILITASA

Béri Bence - PhD hallgaté - beri@mm.bme.hu
magyar/angol — TDK/MSc

Probléma leirasa Elvégzendo feladatok

Forgdcsoldsi folyamatok sordn elére nem vart, nagy amplitid6ji, ongerjesztett rezgések léphetnek fel, melyek a szerszam- A dolgozat célja a periodikusan valtozé axid-
munkadarab kolesonhatasahoz, illetve azok rugalmassdgéhoz kotheték. Ezen rezgések befolydsoljdk a megmunkalt feliilet mi- lis e hatdsdnak kimutatdsa a megmunkéldsi
n6ségét és akar szerszamtoréshez is vezethetnek. A mechanikai modellezés sordn figyelembe veendé az tigynevezett feliileti folyamat stabilitdsdra nézve.
regenerativ hatds, melynek oka, hogy vagy a szerszém vagy a munkadarah vagy pedig mindkettd mgalimas, igy a levalasztott
forgacs vastagsiga véltozik a szerszam és a munkadarab kozti relativ rezgések miatt. o Irodalomkutatds szerszdmgéprezgések té-

Esztergélés esetén a munkadarabot egy befogott ridként modellezzitk. A matematikai modellalkotas az Euler-Bernoulli makdrében
ridelméleten alapszik és a munkadarabra annak szabad végén haté nyomderdt, a rid laterlis merevségvéltozasan keresztiil
vessziik figyelembe. Annak érdekében, hogy pontosabb képet kapjunk a figvelembe vett axidlis terhelés hatasardl, két esetet
vizsgalunk: konstans terhelés és véltozo terhelés. Statikus esetben a nyomderd csokkenti a munkadarab laterdlis merevségét és
ezzel megvéltoztatja annak sajatirekvencidjas is. fgy egyfajta destabilizdld hatdsrol beszélhetiink, ami csokkenti az esztergaldsi o Merevségvaltozds adaptéldsa az esztergd-
folyamat stabil paramétertartomanyat. Periodikusan véltozé axialis eré hatdsara viszont a stabil tartomany novekedése érhetd lési folyamat mechanikai modelljébe
cl az alacsonyabb fordlatszam tartomdnyon.

e A munkadarab laterdlis merevségének
vizsgalata az axialis erd jelenlétében

e A rendszer stabilitasdnak vizsgalata

()

£y

Szerszam Irodalom

[1] Insperger T., Stepan G., Semi-Discre-
tization for Time-Delay Systews, Springer-
Verlag, NY, 2011.

[2] Beri B., Hogan SJ., Stepan G., Structural
stability of a light rotating beam under com-
bined loads. Acta Mechanica, 228:3735-3740,
2017.
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VALOSAGOS BEFOGASOK MODELLEZESE

VEGESELEMES KORNYEZETBEN
Poloskei Tamaés - tanszéki mérnok - poloskei@mim.bme.hu

Vizsgalt probléma

A valdsdgos alkatrészeket az Osszeszerelési egységben és az eltérd probates-
teket a kisérleti befogd szerkezetben gyakran csavarok segitségével rogzitik.
Mindemellett a numerikus vizsgalatok sordan eléfordul, a szamitasi id6 csok-
kentésének érdekében. hogy az alkatrészt az osszereleséi egységtdl fliggetlentil
vizsgaljék és ebben az esetben a lefogés helyén, pontosabb informécié hidnyé-
ban, idealis kényszereket miikodtetnek. Ezzel tudatosan mddositva a valds
szerkezet szildrdsdgrani és dinamikai tulajdonsdgait.

- . \
g

A szakdolgozat /diplomaterv sordn arra keresiink vélaszokat. hogy milyen el-
terjedt numerikus modellezési eljardsok léteznek a valdsdgos rogzités egyszerti-
sitett végeselemes elGallitasara. Illetve, hogy elvégzett labor kisérlet eredmé-
nyeinck segitségével, hogyan lehet meghatdrozni az cgyszertisitett numerikus
befogas modell paramétereit.

magyar/angol BSc/MSc

Hallgaté feladatai

o Valdsdgos befogasok egyszertisitett modellezési lehetGségeinek dttekintése

o Vizsgalt szerkezet végeselemes modelljének eléllitdsa

o Statikus tulajdonsigok meghatdrozasara irdnyuld labor kisérletek elvégzése.

e Dinamikus tulajdonsdgok meghatdrozasara irdnyulé labor kisérletek elvégzése.

o Végeselemes modell paramétereinek meghatérozdsa a kisérleti eredmények alapjan.

Megszerezhet6 tudas és készségek

o Szildrdsdgtani, rezgéstani és végeselemes jartasség
e Szimbolikus és numerikus szoftverhasznélat

o Kisérleti modalis analizis alapok

o Paraméterillesztés eljarasok

o Algoritmikus gondolkoddsmad

e Dokumentdcio és prezentdcié készités
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MAGASABB RENDU RUDELMELETEK HATASA A

DELAMINALT RUD DINAMIKUS STABILITASARA
Poloskei Tamés - doktorandusz - poloskei@mm.bme.hu
magyar/angol BSc/MSc

Vizsgalt probléma

Ismert, hogy rétegelt szerkezetek esetében a delaminécid kialakulhat gyartasi hibak. tités
szerli igénybevétel és tilzott mértéki terhelés esetében. Ez a részben megrongalddott
szerkezeti elem csokkent szilardsagi tulajdonsdgokkal, de elldthatja még teherbird képes-
ségdt. Célunk a teherbivdsi korldtokat meghatdrozni.

Amennyiben a szerkezet terhelése id6ben nem csak statikus jellegli a klasszikus kihajlés
jelensége mellett dinamikus stabilitasvesztés is bekovetkezhet.

a. b.

F,cos (wt) — uecos (wt)

Jelenleg a szakirodalomban csak a klasszikus Euler-Bernoulli és az els6 rend(i Timoshenko
ridehndlether tartozd végeselemes modellt alkalimaztak a delamindlt 1mid vizsgalatkor. A
kutatas soran a hallgatd az elterjedtebb magasabb rendfi ridelméleteket implementélja
végeselemes kornyezetben és vizsgilja az ezekkel kapott stabilitési eredményeket.

Hallgaté feladatai

o Elmozduldsmez6 definidldsa adott ridelmélet esetén

o Alakvaltozasi mez6 szdrmaztatédsa

o Tomeg. merevségi és geometrial merevségi matrix meghatarozasa

o Szerkezet sajatirekvencidinak és kritikus toréerdinek meghatarozasa

e Dinamikus gerjesztés esetén a stabil és instabil tartoményok meghatdarozasa

o [Kapott credmények dsszehasonlitasa a szakirodaloban megtalalhatdakkal

Megszerezhet6 tudas és készségek

o Szilardsagtani, rezgéstani és végeselemes jartassag
o Rétegelt komporzitok mechanikai lefrdsa

o Szimbolikus és numerikus szoftverhasznélat

o Algoritmikus gondolkodds

e Dokumentdcio és prezentdcié készités
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MODELL REDUKCIOS MODSZEREK ALKALMAZHATOSAGA

VEGESELEMES PROBLEMAK ESETEN
Poloskei Tamaés - tanszéki mérnok - poloskei@mim.bme.hu
magyar/angol BSc/MSc

Vizsgalt probléma

A modern parhuzamositott szamitasi technoldgia elterjedésével az Gsszetett gépészmérns-
ki problémdk megolddsa gyakran a szamitasi tartomany résztartomanyokra bontdsdanak
elvén alapul. A résztartomanyokat eltéré processzorok kezelik, mikozben a résztarto-
ményok Gsszekapesolasat iteratfv médon, a lokalis megoldasokat felhasznalva valdsitjuk
meg.

Dinamikai rendszerek modellezésénél, ahhoz hogy a szamitds még hatékonyabb legyen
sziikséges lehiet az egyes résztartomdnyok osszetetségdnek esokkentése. Ehber a résztart
ményvokon a valds, fizikai szabadsdgfokok segitségével kifejezhetd, kozelité megoldasokat
keresiink.

~Redukcis

A kutatds sordn arra keresiink valaszokat, hogy az egyes végeselemes gyakorlatban el-
terjedt modell redukeids maédszerek alkalmazdsanak milyen elényei és hatrdanyai vannak
statikai, rezgéstani, stabilitdsvesztési problémék esetén.

Hallgaté feladatai

o Modell redukciés madszerek szakirodalménak attekintése
e Modell redukeis médszerek implementaldsa

o Rugalmas szerkezet végeselemes diszkretizécidja

o Végeselemes matrixok szédrmaztatasa

o Paramétervizsgalatok elvégzése

Megszerezhet6 tudas és készségek

o Szildrdsdgtani, rezgéstani és végeselemes jartassag
e Szimbolikus és numerikus szoftverhasznélat
o Algoritmikus gondolkodds

e Dokumentécid és prezentacié készités
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Szabalyozott labmodell periodikus mozgasa és stabilitasa a

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

Motivacio: az emberi futdas/jaras biomechanikajanak, és a két Néhany korabbi eredmény:
labu robotok dinamikajanak feltarasa Sikbeli, tébb szegmensti labmodell:

Eltéré szabalyozé nyomatékok replild és tamasz fazisban
1) Optimalis mozgasok keresése: maximalis
energiahatékonysag, a talaj-lab (tk6zés intenzitasanak
minimalizalasa, a stabilitas novelése

reakcio kerék
tamasz fazis
m, J, . ;
pex folytonos dinamika

& W
;,L{Sﬁ %mﬁ SORAN

2) Egyensulyozds mechanizmusanak &sszehasonlitdsa allo
helyzetben és futasnal/jarasnal

comb
L, my

talaj-talp érintkezés
kapesolo feliilet

, EGYENSULYOZAS ALLG HELYZETBEN nyitott szem labszar hiag=0
csukott szem
1, my P
repiilo fazis
labfej folytonos dinamika
1, m, =%
=il
A
o
Alléhelyzetben: Jéréskor/futaskor: o ) L e )
egyensulyi helyzet koriili periodikus mozgds koriili A repild és a tdmasz fazisokban kiilonb6z6 dinamika
ingadozas ingadozas ->nem folytonos rendszer periodikus mozgasat keressiik

A laboratériumi mérések melletti alternativaként tisztan
matematikai modell(ek) el&allitasa a cél.

Feladatok:

1) A folytonos és nem folytonos periodikus dinamikai rendszerek
szakirodalmanak felhaszndlasaval a periodikus palydk keresési
modszereinek bemutatasa alacsony szabadsagi fok(l mechanikai
rendszeren.

2) A felhasznalt numerikus médszerek paramétereinek hatasa a
pontossagra. g
3) A fizikai paraméterek hatdsanak feltérképezése, optimalis A modell periodikus ugralé mozgast produkal
mozgasok keresése.




Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezet6: | Dr. Takacs Dénes, egyetemi docens, takacs@mm.bme.hu

Kisérleti berendezés épitése a gordeszkazas dinamikajanak

Cim: e s
vizsgalatara

Javasolt képzési szint: | BSc Szakdolgozat (1 szemeszter)

Nyelv: | Magyar

LEIRAS

Bevezetés: Az elektromos goérdeszka megjelenésével jelentésen megnétt a gérdeszka
hétkdznapi hasznalata soran elérhetd maximalis sebesség. Korabbi kutatasok mar
igazoltak, hogy az emberi szabalyozasban jelenlévd jelentds reakciéidé miatt az egyenes
vonall mozgas instabilla valhat nagy sebersséggel térténd haladasnal, és veszélyes
kigy6zé mozgasba kezdhet a gérdeszka. Mindez komoly balesethez, személyi sériléshez
vezethet. A legujabb elméleti eredményekre tamaszkodva azonban lehetéség nyilhat olyan
optimalis futébmda geometria hasznalatara, amely segitségével széles
sebesseégtartomanyban biztosithat6 a stabil haladas.

Feladat: A téma feldolgozasa els6sorban gyakorlati munkat igényel. Egyrészt meg kell
tervezni egy a kereskedelemben kaphaté kerékfelfliggesztéseknél precizebb,
csapagyazassal ellatott goérdeszka futémilivet. Ennek legyartasa (elsédlegesen 3D
nyomtatassal) szintén a feladat része. Masrészt, a tanszéken rendelkezésre all6 futépadon
ki kell alakitani egy tesztelésre alkalmas koérnyezetet, mellyel vizsgalhaték az emberi
gOrdeszkazas stabilitasi tulajdonsagai.




SZAKDOLGOZAT / DIPLOMATERV TEMA

ADMITTANCIA ES IMPEDANCIA SZABALYOZO
DIGITALIS STABILITASA

Témavezets: Vizi Maté, PhD hallgatd, vizi@mm.bme.hu
Javasolt képzési szint:  BSc (1 félév), MSc (2 félév), TDK
Nyelv: Magyar, Angol

Leiras:

A kiilonboz6 kontakt feladatok szabalyozasa — legyen az akar targy megfogas és mozgatas,
akar ember robot interakcié — szamos kihivast hoz magaval.

A felmeriilé problémakra tobb megoldasi stratégia sziiletett, az egyik elsé az erészabalyozas
megjelenése volt majd ezt kdvették admittancia és impedancia szabalyozasi algoritmusok.

A szakdolgozat/diplomaterv célja ezen szabalyozasi mddszerek megismerése, valamint folyto-
nos és diszkrét modelljeik stabilitas vizsgalata.

A hallgaté feladatai:

o Irodalomkutatas a kontaktfeladatok szabalyozasanak témakorében, megismerkedés az
admittancia és impedancia szabalyzokkal.

o Vizsgalandd szabalyozasi algoritmus kivalasztasa, annak folytonos és diszkrét (digitalis)
modelljének felallitasa.

o Kivalasztott szabalyozo stabilitas vizsgalata

o Eredmények 6sszehasonlitdsa mérésekkel.



SZAKDOLGOZAT / DIPLOMATERV TEMA

ANHOLONOM RENDSZEREK SZABALYOZASA

Témavezets: Vizi Maté, PhD hallgato, vizi@mm.bme.hu
Javasolt képzési szint:  BSc (1 félév), MSc (2 félév), TDK
Nyelv: Magyar, Angol

Leiras:

Az anholoném rendszerek kinematikai (azaz sebességtdl fliggd) kényszereket tartalmazo
mechanikai rendszerek. A térbeli gordiilés példajan keresztil az anholoném rendszerek
mechanikai és szabalyozastechnikai vonatkozasait lehet megismerni ezen téma keretében.
Az egykerekl auto egy olyan extrém kozlekedési eszkoz, melynek (mint a neve is mutatja)
egyetlen kerékkel rendelkezik, ezen belil foglal helyet a sofér. Kanyarodashoz, illetve kis
sebességnél az egyenes mozgashoz sziikséges egyensulyozashoz a vezet6 a sajat testsulyat
tudja hasznalni. Ezt a mozgast vizsgaljuk egyszerl mechanikai modellek segitségével.

A hallgaté feladatai:

o Megfelel6 szabalyozasi stratégia keresése a térbeli gordulés laterdlis stabilizasara kriti-
kus sebesség alatt.

o Stabilitas vizsgalat a megfelel6 szabalyozdkra folytonos és digitalis esetben.

o Kanyarodasi, palyakovetési feladat megvizsgalasa.

o Elvégzett munka 6sszefoglalasa magyar és angol nyelven.

Kép forras: http://www.makeitextreme.com/en/newsroom/entry/VIDEOS/monowheel



Szakdolgozat / Diplomaterv téma

Témavezeto: | Voros lllés, doktorandusz, illes.voros@mm.bme.hu

Cim: Autonom jarmiivek poziciészabalyozasa mérési zaj jelenlétében

Javasolt képzési szint: | BSc/ MSc / TDK

Nyelv: | Magyar, Angol

LEIRAS

Bevezetés: A technika fejl6édésével egyre tobb vezetést tamogatd rendszer keril beépitésre
napjaink gépjarmiveibe. Ezek segitségével ndvelhetd a kdzuti kdzlekedés biztonsaga és
hatékonysaga, mig a karosanyagkibocsajtas €s az energiaigeny csokkenthet6. A feladat
soran a jarmi oldaliranyd pozicidszabalyozasanak témakorével foglalkozunk, ami
egyrészrol a savtartdo és savvaltd berendezésekhez kothetd. Ugyanakkor az dnvezetd
jarmivek kapcsan is megkerilhetetlen probléma a megfeleléen hatékony
pozicidoszabalyozas, hiszen a palyatervezést kdvetéen a szabalyozasnak biztositania kell,
hogy a jarmi valéban az eltervezett utvonalon haladjon végig.
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Kalman sziivd becslése

Mérési pontok
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Feladat: A dolgozatban egy egyszer(i, egynyomvonalu jarmimodell poziciészabalyozasat
kell elvégezni allapotvisszacsatolassal. A determinisztikus rendszer vizsgalatat kévetéen
feltételezzik, hogy csak zajos mérések allnak rendelkezésre a szabalyozashoz, aminek a
hatasat numerikus szimulacidkkal vizsgaljuk. A mérési zaj negativ hatasat végul Kalman
szlr6 segitségével kompenzaljuk.

A fentiek képezik a téma alapvetését, innen id6 és érdeklédés figgvényében tdbbféle
iranyba is tovabb lehet Ieépni. Néhany lehetséges iranyvonal:
e az egyszerl Kalman szir6 6sszehasonlitasa bonyolultabb becslési eljarasokkal
(extended vagy unscented Kalman filter, particle filter, ...)
e a Kalman szlrében alkalmazott mechanikai modell valtoztatasanak hatasa
e Kalman szlré alkalmazasa fizikai paraméterek becslésére (kerékmerevség,
tehetetlenségi nyomaték, ...)
e tObb szenzor alkalmazasanak hatasa (szenzor fuzio)

A feladat megoldasahoz angol nyelvl szakirodalom feldolgozasa, valamint a Matlab
alapszintli ismerete sziikséges.
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