SZECHENYI ISTVAN ALKALMAZOTT MECHANIKA
EGYETEM TANSZEK

Elméleti kérdések és valaszok
MECHANIZMUSOK egyetemi alapképzésben (BSc képzésben)
résztvevé mérnokhallgatok szamara

(1) Definialja a mechanizmus fogalmat!

Mechanizmuson gépek, berendezések mechanikai elven miikodo részeinek egyiittesét értjiik.

(2) A Mechanizmusok tantargyban mit neveziink tagnak. Hogyan modellezziik és jeldljiik a tago-
kat?

Tagnak a gép elemeit, alkatrészeit nevezziik. A tagokat (gépalkatrészeket) merev testekkel
modellezziik. A tagokat folytonos vonallal és sorszdmozéssal jeloljik.

crer

Az a tag, amelyhez képest a tobbi tag (alkatrész) mozog. A gép, berendezés allo (nyugalom-
ban levo) tagja.

(4) Mi a kényszer?

A tagok (alkatrészek) kozotti olyan kapcsolat, amely a tagok egymashoz képesti mozgésat
korlatozza.

(5) Mi a kényszererc?
A tagok kapcsolodéasanal az egyik tagrol a masik tagra 4&tadodo erdhatas.
(6) Definialja tag szabadsagfokat!

Azoknak a skalaris koordinataknak a szama, amelyek a tag helyzetét (mozgasat) egyértelmiien
meghatarozzak.

(7) Definialja kényszer szabadsagfokat!

Azoknak a skalaris koordinatdknak a szdma, amelyeket a kényszerkapcsolat szabadon hagy.
(8) Definialja kényszer kotottségi fokat!

Azoknak a skalaris koordinatdknak a szdma, amelyeket a kényszerkapcsolat korlatoz, lekot.

(9) Ismertesse a szerkezeti kialakitas alaptételét!

- Minden mechanizmus felépitheté kinematikai lancokbol. A kinematikai lancok szdma a
mechanizmus szerkezeti jellemzdje.




- Minden mechanizmus szerkezeti felépitése a mechanizmus szerkezeti képletével adhatd
meg.

crer

Tagoknak (alkatrészeknek/tagoknak) olyan sorozata, amelyben a tagok ugy kapcsoldodnak
egymashoz, hogy egy tag legfeljebb masik két taggal lehet kapcsolatban.

Kinematikai lanc: tag, kényszer, tag, kényszer, tag, kényszer, stb sorozat.
(11) Milyen esetben beszéliink zart és nyitott kinematikai lancrol?

Zart kinematikai lanc: a lanc kezd6 €s zar6 tagja azonos.
Nyitott kinematikai lanc: a lanc kezdo ¢€s zaro6 tagja nem azonos.

(12) Definidlja mechanizmus elagazasi helyét!

A szerkezetnek az a tagja, amely kettonél tobb mas taggal van kapcsolatban.

(13) Adja meg zart kinematikai lanc kotottségi fokat sikbeli és térbeli esetre, valamint fogaskerék
hajtomiivekre!

Sikbeli mechanizmus: «
Térbeli mechanizmus: «
Fogaskerék hajtomuvek: x

3.
6.
2.

crer

Ha valamennyi lehetséges szerkezeti képlet valtozatot szamba véve, talalunk olyan szerkezeti
képlet valtozatot, amelyben minden lanc kinematikai hatdrozottsaga zérus.

erer

Ha valamennyi lehetséges szerkezeti képlet valtozatot szamba véve, nem talalunk olyan szer-
kezeti képlet valtozatot, amelyben minden lanc kinematikai hatarozottsaga zérus.

(16) Definidlja egyszerii mechanizmus legegyszeriibb szerkezeti képletét!

Az a szerkezeti képlet valtozat, amelyben minden kinematikai lanc kinematikai hatarozottsa-
ga zérus.
(17) Adja meg mechanizmus sebességallapotanak definiciojat!

A mechanizmus valamennyi (megadott jellemzd) pontjai sebességvektorainak O0sszessége
(halmaza) egy adott iddpillanatban.

Mechanizmus sebességallapota akkor ismert, ha meg tudjuk mondani (hatarozni) barmely
pontjanak sebességét €s barmely tag szogsebességét.

(18) Ismertesse a kinematikai egyensuly tételét!



Zart kinematikai lanc relativ szogsebesség vektorrendszere egyensulyi.

(19) Kinematikai szempontbol definialja a hengeres fogaskerék kapcsolatot! Hengeres fogaske-
rekekbdl felépitett hajtomiivek esetén mennyi egy zart kinematikai lanc kétottségi foka? Vila-

szat indokolja!

Kinematikai szempontbdl a hengeres fogaskerekek gordiilokoreiken (gordiilé hengereiken)
csuszasmentesen gordiilnek le.

x=2. A hengeres fogaskerék hajtomiiben fellépd valamennyi szogsebesség parhuzamos
egymassal.

(20) Ertelmezze hengeres fogaskerék-par dttételét és adja meg az értelmezésben szereplé mennyi-
segek és elojelek jelentését!

T i = Do _ _Tse )
2 C v a)OZ rAB
zzzz7
== w,,, W, - az l-es, illetve 2-es jelli fogaskerék allvanyra
0 vonatkoztatott szogsebessége,
T8 Ty a 2-es jell, r,, az l-es jelt fogaskerék gordiilékor
A 1 sugara,

| A negativ eldjel arra utal, hogy a két fogaskerék forgas-

0 iranya ellentétes.

(21) Adja meg fogaskerék moduljanak értelmezését!

2r
mzr=2rzr = m=—.
z

r — a fogaskerék gordiilokorének sugara,
z — a fogaskerék fogszama.

(22) Kinematikai szempontbol definialja a kupfogaskerék kapcsolatot! Kupfogaskerekekbol fel-
épitett hajtomiivek esetén mennyi egy zart kinematikai lanc kotottségi foka? Valaszat indo-

kolj!

Kinematikai szempontbdl a kuipfogaskerekek gordiilé kupjaikon csuszdsmentesen gordiilnek
le.

x =2. A kupfogaskerék hajtomiiben fellépd valamennyi szogsebesség kdzos ponton metszi
egymast.

crer

A mechanizmus valamennyi (megadott jellemzd) pontjai gyorsuldsvektorainak 0sszessége
(halmaza) egy adott idopillanatban.



Mechanizmus gyorsulasallapota akkor ismert, ha meg tudjuk mondani barmely pontjanak
gyorsulasat.

(24) Irja fel merev testre az impulzus tételt és merev test S sulypontjdra a perdiilet tételt!

mag =F,
m — atest tdmege, d, - a test S stlypontjanak gyorsulasa,

F - atestre hato erérendszer ereddje.

Jce+aoxJ o=M,,
=S =S S

J . - amerev test S ponti tehetetlensegi tenzora,

£, ® - amerev test szoggyorsulas-, illetve szogsebesség-vektora,
M - atestre hat6 er6rendszer S pontra szdmolt nyomataka.

(25) Adja meg merev test tomegpont-rendszerrel torténo helyettesitésének feltételeit!

- Az 6ssz-tomegnek meg kell egyeznie: Z m,=m.

i=1

- A § pontoknak egybe kell esnie: Zml.xl. = mxy, Zml. y, =myy.
i=1 i=1
- Az § ponti, a mozgas sikjara merdleges z tengelyre szamitott J_ tehetetlenségi nyomatéknak

meg kell egyeznie: Zmi(xi2 +y)=J. = J (x> +y*) pdV .
il )

(26) Ismertesse a D’ Alembert elvet!

mi=F = O=-md+F.
f
T
A T =-mi tomegerd bevezetésével a dinamikai feladat statikai feladatra vezethetd vissza.

(27) Hogyan veheto figyelembe a csukloban fellépo surlodas?!

A csukloban fellépd surlédas csapsurlodasi
korrel vehetd figyelembe. A csuklon atadodo
erd érinti a csapsurlodasi kort.

%} Surlodasi tényez6: u=tgp.

A csapsurlodasi kor sugara: r=Rtgp=uR.

(28) Ertelmezze mechanizmus teljes erdjatékdat!



A teljes er6jaték egy olyan dinamikai vizsgalat, amelynek sordn nemcsak a mechanizmuson
egyensulyt tarto kiilsé erérendszert, hanem valamennyi bels6 erét is meghatarozzuk.

(29) Ismertesse a virtualis teljesitmények tételét!

Egyensulyi erérendszer teljesitménye a mechanizmus minden virtudlis sebességallapotaban
zérus.

Virtudlis sebességallapotnak tekintjilk a mechanizmus Osszes lehetséges sebességallapotat,
amit a geometriai kényszerek megengednek.

(30) Ismertesse a Grashof-tétel mozgastartomanyra vonatkozo osszefiiggéseit!

Négycsuklos mechanizmus karhosszlisagainak jelolése: a <b<c<d .

-Ha b—a < d —c, akkor egyrészes a mozgastartomany.
-Ha b—a > d —c, akkor kétrészes a mozgastartomany.
-Ha b—a=d —c, - &tmeneti eset.

(31) Ismertesse a Grashof-tétel kérbeforgathatosagra vonatkozo osszefiiggéseit!

Négycsuklos mechanizmus karhosszasagainak jeldlése: a<b<c<d .

- Ha b—a<d—c, akkor a karok egyike sem tud a tobbihez képest teljes koriilfordulast vé-
gezni.

-Ha b—a>d —c, akkor az a jelii kar a tobbihez képest korbeforgathato, a b, ¢, d jelii kar az
a jeltihoz képest korbeforgathatd €s a harom hosszabb kar (b, ¢, d) egymashoz képest nem
forgathat6 korbe.

crer

1. definicid: A palyagorbének az a pontja, amely pontban az €rintd metszi a palyagorbét.

2. definicio: A palyagorbe inflexios pontjaban a sebességvektor €s a gyorsulasvektor egy-
massal parhuzamos.

Tulajdonsag: Az inflexios pont kozelében (kdrnyezetében) a pont jo kdzelitéssel egyenes pa-
lydn mozog

(33) Ismertesse a Roberts-tételt!

Minden négycsuklds mechanizmus hajtoradjanak barmely kijeldlt (rdgzitett) pontjdhoz min-
den esetben talalhaté még két olyan négycsuklos mechanizmus, amelynek egy-egy pontja a
kijelolt ponttal azonos palyagorbét fut be.



