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A szabélyozasi hurok. A szabalyozasi hurok részeinek leirasa. Kézi szabalyozas.

A mintavételezett szabalyozok implementélasi kérdesei. Mintavétel megvalasztasa, Shannon
tétel.

A mintavételezett szabalyozok implementalasi kérdései. Digitalis szlirés. Szamitasi
pontossag, Szamitasi id6. A szabalyozasi algoritmus implementélasa mellett fellépd
feladatok.

A PID tipusu szabalyozdk. A P szabalyoz6. A PD szabalyozd. A Pl szabalyozo.

A PID tipusu szabalyozok. A PID szabalyozd. A sziirt PID szabélyozo.

A PID szabélyozok antiwindup kiegészitése. Atkapcsolas manualis és automata iizemmaod
kozott. A szabalyozoparaméterek valtoztatasanak hatasa mitkkodés kozben.

A PID szabdlyozok megvalositdsa miiveleti erdsitokkel.

A szabalyozok tervezése. A probléma megfogalmazésa. Polus-Zérus kiejtés elve.
Visszacsatolas.

A szabalyozok tervezése. A probléma megfogalmazésa. Referenciamodell alapu tervezés.

. A masodfoku lengérendszer. Altalanos alak. Polus-Zérus eloszlas. Idétartomanybeli

tranziens mindseégi jellemzok.

A masodfoku lengérendszer. Altaldnos alak. Kovetelményrendszer.

A szabalyozasok hatasa az allandésult allapotra. Alapjelkévetés problémaja. A korerdsités és
az integratorok hatasa.

A szabdlyozasok hatdsa az allandosult allapotra. A zajelnyomads problémaja. A korerdsités €s
az integratorok hatasa.

. Irényitastervezeési modszerek

A lassu folyamatok jellemzdi. A holtid6 hatasa a stabilitasra. Diszkrét holtido.

A lasst folyamatok jellemz6i. A szabalyozasok hatdsa az ideélis holtidds atvitelre. P
kompenzalas. | kompenzalas.

A szabalyozdk kisérleti beallitasa. Oppelt hangolas az egységugrasra adott valasz alapjan.
A szabalyozok kisérleti beallitasa. Ziegler-Nichols hangolas a kritikus erdsités alapjan.

A szabalyozok kisérleti bedllitasa. Onhangold szabalyozas.

Modellkdvetd szabalyozas megvaldsitasa eldrecsatoléassal.

Gyors folyamatok szabalyozasa. Kaszkad szabalyozasi struktrak.

Az egyendramu motor kaszkad szabalyozasa. A motor modellje. Bels6 aramszabalyozasi
hurok.



22. Az egyenaramu motor kaszkad szabalyozasa. A kiilsé sebesség- és pozicio szabalyozasi
hurok.

23. Allapotteres modellen alapul6 szabalyozasok. A stabilizéalas feladata.

24. Allapotteres modellen alapulé szabalyozasok. A palyakdvetés feladata.

25. Nemlinearis rendszerek iranyitasa. Linearizalés visszacsatoldssal. A stabilizalas feladata.

26. Nemlinearis rendszerek iranyitasa. Linearizalas visszacsatolassal. A palyakdvetés feladata.
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