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Merev testekb�l álló rendszer kinematikája  

Síkbeli mechanizmusok (négycsuklós mechanizmus) 

 
 
 

A vázolt síkbeli csuklós mechanizmus mozgását 
az (1) jel� rúdjának szögsebessége (�1) és 
szöggyorsulása (�1) határozza meg.  
A mechanizmus vázolt (pillanatnyi) helyzetét az 
– ábrába bejelölt – � szög jellemzi. 
Ismert az �1 és az  �1  adott helyzethez tartozó    
( pillanatnyi ) értéke. 
 
 

 
Adatok:  l1 = l2 = 0,5 [m] ω1 = 1 [rad/s] 
 l =0,5 [m] ε1 = 1 [rad/s2]  
 sin � = 0,8  
 cos � = 0,6  

 
 
 
 

Feladat: 1.) Határozzuk meg - a vázolt helyzetben - a (2)-es csatlórúd és a (3)-as rúd pillanatnyi 
a.) szögsebességét (ωωωω2 = ? ;  (ωωωω3 = ?),  
b.) szöggyorsulását (εεεε2 = ? ;  εεεε3 = ?  ), valamint 
c.) a (2)-es csatlórúd P2 sebességpólusának és G2 gyorsuláspólusának helyét  

(rBP2 = ?;  rBG2 = ?)! 
 
2.) Rajzoljuk meg a mechanizmus 

a.)  sebesség- és a 
b.)  gyorsulásábráját! 
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l ; r BC = [ ]m
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l ; r DC = [ ]m
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Megoldás: 
(1)-es testre: 

1.) a.) 
vB = vA + �1 x r AB = �1 x r AB   
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Mivel a C pont a (2)-es és a (3)-as test 
közös pontja, sebessége mindkét test 
vonatkozásában felírható: 

 
(2)-es testre:  

2.) a.) 
vC = vB + �2 x r BC   

 
(3)-es testre: 
 

vC = vD + �3 x r DC = �3 x r DC 
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x:   0,4 – 0,3 �2z = -0,5 �3z  
y: - 0,3 + 0,4 �2z = -0,5 �3   
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1.) b.) 
(1) test: 

aB = aA + �1x r AB - 2
1ω r AB  

 

aB = �1x r AB - 2
1ω rAB 

 

aB = 
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

ϕω
ϕω

−
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

ϕε
ϕε−

0

sin

cos

0

cos

sin

1
2
1

1
2
1

11

11

l

l

l

l

 

 

aB = �
�

�
�
�

�

�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

−
−

=
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

−
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�−

2s

m

0

1,0

7,0

0

4,0

3,0

0

3,0

4,0

 

 
Mivel a C pont a (2)-es és a (3)-as test közös pontja, 
gyorsulása mindkét test vonatkozásában felírható: 

2.) b.) 
(2) test: 

 
aC = aB + �2x rBC - 

2
2ω r BC 

 
(3) test: 

 
aC = aD + �3 x r DC - 

2
3ω rDC 

 
aC = �3 x r DC - 

2
3ω rDC 

 
aB + �2x rBC - 

2
2ω r BC =  �3 x r DC - 

2
3ω rDC  

 
 

 

x: - 0,7 - 0,3�2z – 0,4 = - 0,5 �3 + 0,02 
y: - 0,1 + 0,4�2z – 0,3 = - 0,5 �3 - 0,02 
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�-os �2 x rBC –vel, 
azaz ⊥  rBC – re 
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1.) c.) r BP2 = ? 
 

vB = vP2 + �2 x r P2B = �2 x r P2B  
 

x: �1 y AB  = - �2 y P2B ; 0,4 �1 = - �2 y P2B ;   
  

y: �1 x AB  = �2 x P2B ; - 0,3 �1 = �2 x P2B ;  
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l ; és �1 = �2 = 1 [rad/s]  behelyettesítésével: 

 
x P2B = - 0,3 [m] 
y P2B = - 0,4 [m] 

 

r BP2 = - rP2B = [ ]m
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r BG2 = ? 

 
aB = aG2 + �2x rG2B - 

2
2ω r G2B = �2x r G2B - 

2
2ω rG2B 

 
x: - �1 y AB - 2

1ω  x AB  =   �2 y G2B - 
2
2ω  x G2B ;  

 
y:   �1 x AB - 2

1ω  y AB  =  -�2 x G2B - 
2
2ω  y G2B ; 
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l ; �1 = �2 = 1 [rad/s] ;   

�1 = 1[rad/s2]    és 
 
�2 = 1,057 [rad/s2]   behelyettesítésével: 
 

x G2B � 0,381 [m] 
y P2B � - 0,302 [m] 
 

r BG2 = - rG2B � [ ]m
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