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Sinav Siiresi:110 dakikadir.

Fis Vektor Kapalilik Denklemleri;
—aq + Sl = azel(912+72) + aselels
b1 + 514_i = bzelelz + a361913

Sekil 1

Soru 1 (30 puan): Mekanizmanin sematik gosterimi ve vektor kapalilik denklemleri Sekil 1°de
verilmistir. Hiz etki katsayilarinin agagidaki gibi bulunacagini gosteriniz.

b, sin 6;, cos 0,3_ .

)61

$14 = (b, cos 84, — -
14 ( 2 12 sin 013

a, Sin(elz + ]/2) CoSs 015 .

$16 = |az cos(B12 +v2) — 12

sin 05
Not: Oncelikle, diger iki hiz degiskeni 8,3 = g,361, ve 15 = g,56;, bulunmalidir.
Coziim 1:
HKD

$160 = 10150, 012472 10, cacelfis = s, — O sase'¥1s = 0,,a,e(012+72)

$141 = 10;,b,01912 4+ (0, a5e'%13 = 5, — 0,3a;e'%13 = 0,,b,e'012
Bulunan denklemleri bilesenlerine ayiralim;
$16 — 015a5€05(013) = 61,a,c05(6;, + V>)

. . . . . a, Sin(912 + )/2) .
—0;5a5 sin 015 = 01,0, sin(6,; +v2) = 015 = — . 012
as sin B4

$16 = 0120,c05(015 + ¥2) + O15a5c08(615)
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a, sin(f;; +v2)

as sin fyc as C05(912)]912

$16 = [azcos(612 +v2) —

a, sin(0;, + v;) cos(6;,) 0
sin ;5

$16 = |azcos(012 +7v2) — 12

S14 — 913“3(305(913) = 912b2C05(912)

b, cos(6;,) .

—913a3 Sin(913) = 912b2 COS(912) = 913 - as Sin(913)

12

$14 = 012b, c0s(6y,) + O13a;c0s(613)

L 6) b, cos(6,) )
S14 = U120 €OS(0y2 as sin(6;3) scoslra)
| b, cos(812) cos(613)] .
$14 = lbz cos(fy2) — — sinl€913) mis

Soru 2 (30 puan): Sekil 2’de verilen mekanizmanin 2 uzvuna indirgenmis esdeger kiitle atalet
momentini (asagidaki hatirlatmaya bkz.) bulmak i¢in sirasiyla asagidaki islemleri
gerceklestiriniz.

A Gy
AOA = az
Gy
AB = a3
""""""""""""" ] X A AOB = 514
a —
, 07 Vs | Ao, = D2
G, ” AG. = b
3= 73
Z;Gg =:b4
S14

Sekil 2

Coziim 2:

a.) Agirlik merkezlerinin A, noktasina gére konum denklemlerini yaziniz ve birinci tiirevini
aliniz.
— i(012+ 2 — ) ipi(O012+
erGz — bze (812+72) = TAOGZ — b291219 (B12+72)

—sin(f1, +y2) cos(b12 +v2) 0
12

Ta,6, = b2
042 uGz VGZ

2 2 _ p2
ug, +vg, = b3
Tagc, = aze'%12 + bei013773) = Fag, = A2012i€'%12 + b36;3e!013773)
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, . a,cos(6i2) . ..,
rAOGS = azglzlelelz + b3 —91281(913 V3)
ascos(6,3)

T40G3

a, cos(@
a, <—Sin912 - bsz—(lz)

a; cos(6;3)

sin(6,3 — V3)> a <605912 + bs azcos(6;3)

a, cos(61;)

cos(6y3 — V3)> 0'12

uG3 UGS

rAOG4 = S14 + ali + b4_ei()/4) = 7;:4064 = 5.‘14
Mekanizmanin vektor kapalilik denkleminden

azeielz' = S14 + ali + b3ei9.13
a2912i81912 = 5.'14 + a3i913 31913
_ 2 sin(013 — 012) . _ 2 sin(6;3 — 61,)

1 = cos(6y3) Oz = Ug, = cos(813)

b.)

_azcos(0y) . p
13 = 15005(613) 12 = 93V12

Olduguna gore, ug,, v, ifadelerini bulunuz. g, = 1 ve dordiincii uzuv sadece 6teleme yaptigi

icing, =0
Hatirlatma:
() — 2 2 2
J' (@) = z [mj (ucj + vcj) + Ingj]
j=2
Not: Kiitle esdeger kiitle atalet momentini son haline getirmeye ¢alismayin.
J*(612) = myb3 +my(uf, + vg,) + mauf, + I, + 16,95

Soru 3 (30 puan):

Sekil 3°de bir damperli kamyon ve ona ait bir kaldirma mekanizmas1 goriilmektedir. Diger tiim
kuvvetler goz ardi edildigine gore, Agirligt P=40000 N olan kasay:1 sekilde goriilen pozisyonda
dengede tutabilmek igin Yatayla ® = 120°’lik ac1 yapan hidrolik silindir Fy;; = 24850 N’luk
kuvvet uygulamaktadir. Mekanizmaya etkiyen P ve F;4 kuvvetlerine gore 2 uzvuna indirgenmis

esdeger momentini bulunuz.

Hatirlatma:

Q@) = ) (Frug+Frv) + ) Mg,
i J

l
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Hidrolik

Piston
v /T E
o) %

Sekil 3

Uzuv Boyutlari:
a,=06m; a,=09m; az3 =046m; a, =0.64m; AgE =c; = 0.6 m; ByC =c, = 0.5m;

Konum Degiskenleri: 8,, = 45; 0,3 = 156; 0, = 44.5°

Coziim 3: .
Tagr = €112 = vy p = i015¢, €12 = —C1illn91z Clc:felz] 01,
u; = —0.4243; v, = 0.4243; P = —40000;
Tagc = Q1 + 26014 = v, o = i0,c, €914 = ¢y[—sinby, 0561410,
Mekanizmanin VKD’ den

azeielz =a;+ a4ei914 + a3€i013
Mekanizmanin VKD tiirevi
i0,,a,e"%12 = i0,,a,e"%4 + (0305913
610,692 = 6,,a,e"%14 + 63032

[C05(912) 0 =[a3005(913) a4cos(014)] [913l
2 [sin(6,2)] azsin(63)  assin(6q4) 914

azsin(elz - 913) .

914 = 012

B a4Sin(6,3 — 614)
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Vage = C2[—Sinby  €056014]0;,

cosind a,sin(6;; — 613) e c0sO a,sin(6,, — 6;3) _
2 14 a45in(913 - 914) 2 14 a4SiTl(913 - 914) 012
Uy V2

u, = —0.4945; v, = 0.5032;

F = 24850 * [cos(120) sin(120)] = [-12425 21521 J;
Q*(q) =P *vy + F *uy + F, x v, = 3.0527 Nm

Soru 4: (30 puan)

Donen kiitlelerin dengede olabilmesi igin
agirlik merkezinin donme merkezinde
olmas1 gerekmektedir.

k
Z myretf =0
=1

B, = 450 Bu bilgiye dayanarak, sekilde verilen

1 donen kiitleler sisteminde bilinmeyen
f;=198°( N~ FT T i m,, kiitlesini ve B, agisini1 bulunuz.
Not: Sorunun ¢dziimiinde kiitlenin skaler
bir biiytikliik oldugunu hatirlayimiz.

mz,rz — 4‘

ms = 3,?"3 = 3.15

m4, — 4‘,T4 - 25

Sekil 4

K
meeiﬁl = myrer + myretf2 + myrzetfs + myretfs =
=1

my 1y cos(By) + myr, cos(By) + mary cos(Bs3) + myry cos(f,) =0
my 1y sin(By) + myr, sin(B,) + mars sin(B3) + myr,sin(B,) =0
10.0 * cos(B,) — 1.236 xm, — 4.462
3.804 *xm, + 10.0 * sin(B,) + 1.605
m, = 1.591; 8, = —50°
Cerezler:

Soru 5 (5 puan):
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Hiz Dalgalanmasi Hiz kararsizlik katsayzsi,
20 ' ' ' ' ' ' Wmaks — Wmin

o=

wnom
Ifadesi ile bulunmaktadir.

Burada w,,,,, a¢isal hizin
nominal degerini ifade
etmektedir. Pratikte agisal hiz
dagiliminin ortalamasi olarak
disiiniilebilir.

Yandaki grafige gore hiz
kararsizlik katsayisini

w Acisal Hiz

belirleyiniz.
-10 Il 1 1 1 1 Il
0 w4 /2 3nl4 T 5nl4 3n/2 Trl4
612 Giris Acisinin Degisimi
5 — Omaks — Omin _ 1595~ (=595) -

5.4412

wnom

Soru 6 (10 puan): Asagida verilen agisal hizlar kiigiikten biiylige dogru siralayiniz.

15md 15430 143235V o = 1509%Y . = 900 L&Y
= — T K — = [R— —
@1 = p- dak’ “ dak ¢ dak’

17 tamtur r dev TR dev 00 dev

= frd —_— * —_— — -

Ve By saniye sn dak dak

W < Wy < W3 < Wy

Soru 7 (10 puan):

A, etrafinda olusan dengeleyici torkun
Ty, =rF[sin(6 — B)]
Oldugunu gosteriniz.
Ta,a =re’? = [rcosf rsind];
F = [FcosB Fsinpl;
T12 + ? X ﬁ = T12
+ rF[cosOsinf — cosPsinb]
=0
T, = rF|[cosPBsind — cosOsinf]
Ty, = rF[sin(6 — B)]
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Soru 8 (5 puan)

F, = F; ve F, = 2F, iken agisal ivmelerin
oranini bulunuz.

Ml = 2F1T = Ial} a]_ 2
—_ — =
MZ = 3F1T = Iaz

a, 3
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