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Széchenyi István Egyetem  Alkalmazott Mechanika  

 Műszaki Tudományi Kar  Tanszék 

 GÉPEK DINAMIKÁJA     5.gyak.hét – 1. és 2. Feladat 

(kidolgozta: Dr. Nagy Zoltán egyetemi adjunktus) 
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5.gyak.hét – 1. feladat (Analóg modell) 
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Sebesség kezdeti értékének megadása:  3 (m/s) 
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Az elmozdulás kezdet értékének megadása: 1 (m) 
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Az inegrálás teljes időhosszának beállítása: 40 (s) 
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5.gyak.hét – 2. feladat („ ANALÓG” modell) 
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Az előző feladat megoldását megnyitjuk, majd más néven lementjük. 
Ezt megnyitva a felesleges összeköttetéseket töröljük (lásd alábbi ábrát). 
Vigyázat! Ekkor az egyes műveleti erősítők még az előző feladat értékeit tartalmazzák, 
melyeket a mostani feladatnak megfelelően később felül írunk!!!! 
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A sebesség kezdeti értékének megadádsa: 0.5 (rad/s) 
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A kezdeti  elmozdulás (szögelfordulás) megadása : 120 fok ( de ezt át kell írni radiánba, és az 
átírt alakot kell megadni !!) 
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Az integrálás teljes hosszának beállítása: 10 (s) 
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Program futtatása: 

 

 

 


