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Anyagi pontrendszer kinetikája 

 
 
  A három anyagi pontból álló mechanikai rendszer 

pillanatnyi helyzetét szemlélteti az ábra. Ismerjük az 
anyagi pontok pillanatnyi sebességét és gyorsulását. 

 
Adatok:  l = 0,5 [m] m1 = 4 [kg] 
  m2 = 2 [kg] 
  m3 = 2 [kg] 
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Feladat: 1.) Határozzuk meg az adott pillanatban (vázolt helyzet) az anyagi pontrendszer súlypontjának 
(tömegközéppontjának) 

a.) helyvektorát (rOS = rS =? ), 
b.) sebességvektorát (vS = ? ) és 
c.) gyorsulásvektorát (aS = ? )! 

 
2.) Számítsuk ki az anyagi pontrendszer impulzus-vektorrendszerének  

a.) a súlypontba redukált vektorkett�sét ( [ I  ; �S]S ;   I  = ? ; �S = ?), valamint 
b.) az origóba redukált vektorkett�sét ( [ I  ; �O]O ;   I  = ? ; �O = ?)! 
 

3.) Határozzuk meg az anyagi pontrendszer kinetikai vektorrendszerének  

a.) a súlypontba redukált vektorkett�sét ( [I� ; DS ]S;     I� = ? ; DS = ?), valamint 

b.) az origóba redukált vektorkett�sét ( [I� ; DO ]O;     I� = ? ; DO = ?)!  
 

4.) Számítsuk ki – az ábrán fel nem tüntetett – küls� er�rendszernek  

a.) a súlypontba redukált vektorkett�sét ( [ F ; MS]S ;   F = ? ; MS = ?), valamint 

b.) az origóba redukált vektorkett�sét ( [ F ; MO]O ;   F = ? ; MO = ?)! 
 
5.) Határozzuk meg az anyagi pontrendszer mozgási (kinetikai) energiáját! (T = Ekin = ?)  
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Megoldás: 
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 Az ábrából leolvasható az egyes anyagi pontok helyvektora ( figyelembe véve, hogy rOi = r i ): 
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2.) a.)  [I  ; �S]S ; I  = mvS = 8 [ ]Ns
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 ahol rSi = r i - rS   (a súlypontból  az i-dik anyagi ponthoz mutató helyvektor) 
2.) b.)  [I  ; �O]O 
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3.) a.)  [I� ; DS ]S;  

 I�  = maS = 8 [ ]N
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3.) b.)  [I� ; DO ]O ; I�  = maS = [ ]N
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 DO = DS + rOS x I� = DO + rS x I�  = [ ]Nm
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4.) a.)  Írjuk fel a dinamika alaptételét: 
 [ I� ; DS ]S = [ F ; MS]S 
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4.) b.)  [I� ; DO ]O = [ F ; MO]O 

 I�  = F = [ ]N
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A feladatkiírásban ugyan nem szerepel, de nézzük meg, hogyan határoznánk meg az impulzus-derivált 
vektorrendszer vektorkett�seit: 
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b.)  [ I� ;�� O]O ; I�  = [ ]N
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