
HÁZI FELADAT – MEGOLDÁSI SEGÉDLET 

Merev test „relatív” kinematika 

Quick-return mechanizmus - a harántgyalu modellje 

 
 
1. 

 
 
 
2. 
H ismert �4, �4, akkor a (4)-(5)-(6) tagokból álló egyszer� forgattyús mechanizmussal van 
dolgunk: 
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I. �4, �4 meghatározása: 
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C pont koordinátáinak és rAC rBC helyvektorok meghatározása: 
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1. lépés: (4)C ∈′  (mint (4)-es rúdon lev� pont) sebessége és gyorsulása, az álló 

vonatkoztatási rendszerben: 
  (vC’ és aC’ kifejezhet� az ismeretlen mozgásállapotú (4)-es tagról) 
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2. lépés: (4)C ∈′  pont „relatív” sebessége és gyorsulása, a (3)-as csúszkához kötött 

vonatkoztatási rendszerben: 
  a csúszka, mint vonatkoztatási rendszer: (3)C� ∈≡  
 
  4343    , εεωω == , (a csúszka együtt forog a (4)-es rúddal) 
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nagyságuk ismeretlen, irányuk rúdirányú (a kényszer miatt) 
 
 
3. lépés: (3)(2)C ,∈  (mint a (2)-es rúdon és a csúszkán lev� pont) sebessége és 

gyorsulása 
  (vC és aC számítható az ismert mozgásállapotú (2)-es tagról) 
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4. lépés: kapcsolat a (4)C ∈′  pontnak az álló és a mozgó vonatkoztatási rendszerbeli 

sebességei ill. gyorsulásai között: 
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  corszCC aa�a ++= ''  

 
   CCCCCCCsz a00�a���aa =⋅−×+=⋅−×+= 2

33
2
33 ωω  

   

�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

⋅×
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

⋅=×⋅=×⋅=
0

71,0

71,0

0

0

222 '

4

'4'3 CCCcor β
ω

����a  

 
  '4''' 2 CCCC ��a�a ×⋅++=  (2) 

 
 
 



Behelyettesítjük a megfelel� sebességeket és gyorsulásokat az (1)-es és (2)-es egyenletekbe: 
 

 

s] / [cm  9,196  s], / [rad  3,23        

4,54071,02,17  

8,26071,02,17
         

0

4,540

8,260

0

71,0

71,0

0

2,17

2,17

:)1(

'4

'4

'4

'4

4

=−=→

�
�
	

−⋅=⋅
+⋅=⋅−

�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

−+
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

⋅=
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

⋅
⋅−

C

C

C

C

βω

βω
βω

βω
ω

 

 

 

]s / [cm  5,4572  ],s / [rad  2,123        

63,536971,02,17

26,112371,02,17
           

0

71,0

71,0

2

0

7,8192

6,16975

0

71,0

71,0

0

2,172,17

2,172,17

:)2(

2
'

2
4

'4

'4

4

4

''
2
44

2
44

=−=→

�
�
	

−=⋅−⋅
=⋅+⋅

�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

⋅
⋅−

⋅⋅+
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

−
−

+
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

⋅=
�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

⋅−⋅
⋅−⋅−

C

C

C

CC

αε

αε
αε

ω
ω

βαωε
ωε

 

 

  ]s / [rad  

2,123

0

0

  ,s] / [rad  

3,23

0

0
2

44

�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

−
=

�
�
�

�

�

�
�
�

�

�

−
= ��  

 
 
II. Az A-D-E forgattyús mechanizmus vizsgálata: 
 
1. lépés: (4)D ∈ , az ismert mozgásállapotú (4)-es rúd pontja: 
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2. lépés: xEE     , av  a kényszerkapcsolat miatt, vagyis  
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3. lépés: Az (5)-ös rúd D és E pontjának sebességei és gyorsulásai közötti kapcsolat: 
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