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Széchenyi István Egyetem  Alkalmazott Mechanika  

 Műszaki Tudományi Kar  Tanszék 

 GÉPEK DINAMIKÁJA     9.gyak.hét – 1. és 2. Feladat 

(kidolgozta: Dr. Nagy Zoltán egyetemi adjunktus) 
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Az ábrán látható tömeg egy párhuzamosan kapcsolt nemlineáris rugón és csillapításon keresztül 

kapcsolódik a merev falhoz. A rugóerőt az   21 1
rugóF x x x

c d

 
   
 

 összefüggés, a csillapításon 

fellépő erőt pedig az    csillF x k x   összefüggés adja meg.  Ábrázolja az m  tömegű test x 

irányú kitérését (mm-ben), sebességét és gyorsulását az idő függvényében! Az indítás pillanatában 

 0 0t t s ban   a tömeget 
0x  értékkel elmozdítjuk, majd a tömeget zérus kezdősebességgel 

elengedjük. 

A test és a talaj közötti súrlódástól tekintsen el!  

Ábrázolja a mozgásjellemzőket az első 10 másodpercben! A megoldás során az idő lépésköz legyen 

0,001 ( )t s  ! 

 

_________________ MEGOLDÁS _________________ 
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9.gyak.hét – 1. feladat (Analóg modell) 

VÉGEREDMÉNY: 
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FIGYELEM! A VÁLTOZÓK MEGADÁSÁT MINDIG A KAPCSOLÁSI RAJZ ELKÉSZÍTÉSE ELŐTT 
KELL MEGADNI!!!!!!  

(Ellenkező esetben a program az egyes műveleti erősítők értékmegadásakor „ismeretlen 
változő” hibajelzés kiírása után leáll!!!) 

 

Műveleti operátorok átmásolása a „Palettes” menüből 

A kapcsolási rajz elkészítése (értékmegadás nélkül!) 
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Sebesség kezdeti értékének megadása: 0 (m/s) 
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Az elmozdulás kezdet értékének megadása: 0,01 (m) 
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Átmásolás után a kívánt kapcsolatok, megnevezések felírása! 
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Az integrálás teljes időhosszának beállítása: 10 (s) 
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A program futtatása: 
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9.gyak.hét – 2. feladat (Runge-Kutta ) 

 

 

 

// 9.hét - 2.feladat 

clear; 

usecanvas(%T); 

 // Másodrendű állandó együtthatós differenciálegyenlet megoldása 

 // Runge-Kutta módszerrel:  mx"=Fcs(x')+Fr(x). 

 // Átrendezés:   x"=(1/m)*(Fcs(x')+Fr(x) .... ezt kell megoldanunk. 

 // Csillapítóerő:  Fcs(x')= -k*x' (N) 

 // Rugóerő:  Fr(x)=-(x/c)-(x^2/d) 

 //------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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 // A kezdeti feltételei:  t = 0 (s)  >>>  x(0)=0.01 (m) elmozdulás,  

 //   t = 0 (s)  >>>  x'(0)=0 (m/s) sebesség. 

 //------------------------------------------------------------------------------------------------ 

 // legyen a megoldás kételemű oszlopvektora: x, ahol  

 //   x(1)=x (m) elmozdulás, 

 //   x(2)=x' (m/s) sebesség. 

 // ennek derivált vektora: x' , ahol x'(1)=x' azaz x(2) (m/s) sebesség, 

 //   x'(2)=x" (m/s^2) gyorsulás, 

 // x'(2)=x"=-kx'-(x/c)-(x^2/d).  

 //-----------------ÉRTÉKADÁS--------------------------------------------------------------- 

m=2;  // kg 

c=5*10^-2;  // m/N 

d=-5.02*10^-4;  // m^2/N 

k=2;  // Ns/m 

 //------------- KEZDETI FELTÉTELEK MEGADÁSA ---------------------------------- 

x0(1)=0.01;  // m, kezdeti elmozdulás 

x0(2)=0;  // m/s , kezdeti sebesség 

t0=0;  // s , kezdeti időpont 

 //------------------------------------------------------------------------------------------------ 

function [xdot]=f(t, x) 

 // az x' , azaz a derivált vektor megadása következik,  

 // amit majd integrálunk !!!! 

xdot(1)=x(2);// sebesség, ezt mindig így, ilyen formában kell megadni  

xdot(2)=(1/m)*((-k*x(2,:))-(x(1,:)/c)-(x(1,:)^2/d));  

endfunction 

 //  Megoldás időintervalluma 

t=0:0.001:10.0;  // 10 másodperc, 0.001 -es lépésközzel végrehajtva 

 // Runge-Kutta módszer aktivizálása 

x=ode("rk",x0,t0,t,f); 

 //////////////////////////  VIGYÁZAT !!!  ////////////////////// 

 // Ezzel a módszerrel a gyorsulás függvényt nem tudjuk kiíratni, hiszen  

 // a megoldást jelentő x vektor első eleme az elmozdulás, a második eleme 

 // pedig a sebesség értékeit tartalmazza! Amennyiben a gyorsulást is  

 // szeretnénk kiíratni, így ezt újból fel kell írni a programban! 

a(1,:)=(1/m)*((-k*x(2,:))-(x(1,:)/c)-(x(1,:)^2/d)); // gyorsulás fgv (m/s^2 

 // Eredmények rajzoltatása 

subplot(3,1,1) 

plot2d(t,x(1,:)*1000,1) 

xtitle(" kitérés fgv","t(s)","kitérés (mm)") 

xgrid(2); 

 ///////////// 

subplot(3,1,2) 

plot2d(t,x(2,:),5) 

xtitle("sebesség fgv","t(s)","sebesség (m/s)") 

xgrid(2); 

 ///////////// 

subplot(3,1,3) 

plot2d(t,a(1,:),1); 

xtitle("gyorsulás fgv","t(s)","gyorsulás (m/s^2)"); 

xgrid(2); 
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Program futtatása: 

 

 

 


