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Padėties vektorius konkrečiu laiko momentu:

Vektoriaus projekcijos:

Vektoriaus modulis:

Padėtis

Padėties charakteristika erdvėje nusakoma padėties vektoriumi

Dydžiai, kurie nusakomi moduliu ir kryptimi erdvėje, vadinami vektoriais.

Dydžiai, kuriuos apibūdina tik jų skaitinė vertė, vadinami skaliarais.

Materialiojo taško padėtį erdvėje galima nusakyti padėties vektoriumi
stačiakampėje Dekarto koordinačių sistemoje.
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Mechanika

• KINEMATIKA:   Mozgások leírása

mozgás okát nem vizsgálja

• DINAMIKA: a mozgás oka erőhatás



A kinematika alapjai 

Kinematika → tömegpont helyzete → pl. tenisz: "challange"

99942 Apophis földsúroló kisbolygó
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Legegyszerűbb modell: 1 D - mozgás
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Egy tömegpont mozgását egyértelműen leírjuk, ha megadjuk a helyét – egy 
kiválasztott kezdőpontból (origó) a tömegponthoz mutató r vektort – az idő (t) 
függvényében

Mozgások



Definíciók:

Átlagsebesség:
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dt

dx

t

txttx
tv

t









)()(
)( lim

0

x,s,d: [m] pontosabban: később 
t: [s]

Mértékegység: m/s
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v = 72 km/h = 20 m/s
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Legegyszerűbb mozgás: egyenesvonalú egyenletes mozgás

v = const.
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v  const.   v = v(t)

Gyorsulás
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Mozgás állandó gyorsulással

a = const.
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Feladatmegoldáshoz hasznos formulák

9



Egy labdát függőlegesen v0= 20 m/s kezdősebességgel felfele dobunk.

a) Milyen magasra emelkedik a labda?

b) Mennyi idő múlva lesz a kezdeti helyzete alatt 25 m-rel és mennyi lesz a sebessége?

y

x

v0=20 m/s

y0=0 m

v1=0 m/s

y1= ? m

y2 = -25 m

v2  =? m/s

t2 = ? s

g =-9,81 m/s2

Adott:

y0 = 0 m

v0 = 20 m/s

y2 = -25 m
Kérdés:

a) y1= ?

b) t2= ?

v2= ?

Szabadesés
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Alapfogalmak

• Mozgás: a test helyzete a vonatkozási rendszerben megváltozik.

• Pálya: az a vonal, amely mentén a mozgás végbemegy.

• Út: pálya egy szakasza, jele: s

• Elmozdulás: az a vektor, amely a mozgás kezdőpontjából a 
végpontjába mutat.

Egy test helyét más testekhez viszonyítva 

adjuk meg. A viszonyított testhez egy 

koordinátarendszert rögzítünk, ezt 

vonatkozási rendszernek nevezzük.
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Átlagsebesség (vektor):
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2D és 3D mozgás

12



Körmozgás

Egyenletes körmozgás

állandóa szögsebesség

a szög elfordulás t 

a pálya menti elmozdulás

a kerületi sebesség
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Egyenletes körmozgás

A sebesség iránya változik

ezért

gyorsuló mozgás

A gyorsulás a kör közepe felé irányul

centripetális gyorsulás
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Egyenletesen változó körmozgás

Az érintő irányú sebesség nagysága is változik,

van érintő irányú gyorsulás is, amely állandó
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Egy speciális eset: .consta 
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Vízszintes mozgás

Függőleges mozgás

17



Hajítás
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Párizs-ágyú

vo = 1700 m/s

 = 55°

s = ?

h = ?
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Harmonikus rezgőmozgás
kitérés
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egy rezgési periódus ideje a rezgésidő, T

a sebesség a kitéréssel egy irányú

a gyorsulás a kitéréssel ellentétes irányú



Kinematika → dinamika

Kepler törvények
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(Tycho de Brahe)
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