
Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  1 
 

Széchenyi István Egyetem  Alkalmazott Mechanika  

 Műszaki Tudományi Kar  Tanszék 

 GÉPEK DINAMIKÁJA     3.gyak.hét – 1. Feladat 

(kidolgozta: Dr. Nagy Zoltán egyetemi adjunktus) 

 

  
HAJTÓRÚD – FIZIKAI INGA 

0

rm

y

x

S

SAl

2

2

2

0 0

( / ) .

0,15 , 0,05 ,

0,45 , 10 / .

: 0,3 , 0,5 / .

AZ SA r

SA r

AZ

SA AZ

r

J l m g sin ,

l m g
sin rad s szöggyorsulás

J

l m J kgm

m kg g m s

Kezdeti feltételek rad rad s

 

 

 

 



 

 

 

rm g
0

A

 
 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  2 
 

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  3 
 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  4 
 

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  5 
 

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  6 
 

 

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  7 
 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  8 
 

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  9 
 

  

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  10 
 

 

  



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  11 
 

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  12 
 

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  13 
 

   

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  14 
 

 

 



Gépek dinamikája - 3. gyakorlat  15 
 

 
 

 

 

 

 

 


