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Sinav Siiresi:100 dakikadir.
Formiiller: F=A(1-j-1D+ Z{:lfi

AcosO+ Bsinf =C; sin20 + cos? 6 = 1; et® = cosh + isind

1—t2 . _B+VA*+B?-(?
142" 27 (A+0)

tan(6/2) =t;sinf = cosf =

2
1+ ¢’
cos(a ¥ B) = cosacosf +sinasinf; sin(a + f) = sinacosf + cosasinf

R = ny (—1)¥ Tahrik Eden Dislilerin Dis Sayilar: Carpumt LT (wlj - wlk)
U, Tahrik Edilen Dislilerin Dis Sayilart Carpumi’ ~ 1; T (wy; — W1g)

SORULAR

Soru 1: \'I
a) F=A1—-j—-D+X_.f denklemindeki |
parametrelerin anlamini ifade ediniz. — &
b.) Yandaki sistemi, kinematik analiz i¢in basit —=
formda yeniden giziniz. Uzerinde uzuvlari
numaralandirarak, sistemin sabit
parametrelerini, bagimsiz mafsal degiskenlerini
uzuv numaralarina uygun olarak yerlestiriniz.
c.) Yandaki mekanizmanin serbestlik derecesine
karar veriniz. e

Coziim 1:
A: Uzay serbestlik derecesi; I: Uzuv sayisi; j: Mafsal sayisi; f;: Mafsal serbestlik derecesi

A=3;1=6;
jr = 6 ¢linkii 3,4 ve 5'ibaglayan 2 sayilir.

jp=1
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Soru 2: Yanda sematik olarak gdsterilen disli bes cubuk mekanizmasi i¢in

a.) Vektor kapalilik denklem@n@ yaziniz. Disli Orani A = + 2
b.) Vektor kapalilik denklemini kompleks s
sayilarla ifade ediniz. Faz Agisi® = 05— 10, AP =p,

c.) Kompleks sayilarla ifade ettiginiz
denklemi skaler formda yaziniz.
d.) P noktasinin konum ifadesini O,
noktasindan baslayarak yaziniz.
e.) Asagidaki denklemi ¢6zerek 6 agisini
bulunuz
2cos0 + 3.08sinf = 3.67
Coziim 2:
0,A+ AB = 0,05+ 05C + CB

a,ez + az.e'% = c; + age'¥ + q,eifs

a,cos, + az;c0s0; = ¢4 + ascosfs + a,cos0,
a,sinf, + az,sinf; = assinbs + a,sinb,

p = ayei®2 + ag,et (%3173

oo B ++VA?+B?—(? 3.08++V22+3082-3672 3.08+0.13228
Lz (A+0) a 5.67 B 5.67

6 = 55 yada 60 derece

Soru 3: Bir mekanizmanin devre kapalilik denklemi skaler formda asagidaki gibi elde edilmistir.
by + s,35in0;, + by sin(f1; + y3) = S14
S33€0801, + bz cos(01, + y3) = —

denklemlerde b, b; ve cysabit uzuv boyutlarini y5 sabit uzuv agisin1 gostermektedir. by =
0.1 m ve y; = 15° dir. Mekanizmanin giris uzvunun hizi sabit v = $;, = 0.05 m/s ise s,3 =
0.4 m ve 6,, = 60° iken;

a.) diger uzuvlarm hizlarini ($,5 ve 6;, ) bulunuz, hiz etki katsayilarini giris uzvunun hizi na

(S14) gore belirleyiniz.
b.) 6;, ivmesini bulunuz.

Coziim 3:
$235iN01, + 01,5,3¢0860,, + b3Bi, cos(B1, + ¥3) = $y4
$23€0560,, — 01,5,35in01, — 04, by sin(0;, + y3) = 0
[sin@lz S,3€08015 + b; cos(61, + ¥3) ] [57'23] _ [5‘14]
cosfi; —Sy35inbi, — bz sin(6y, + y3)116,, 0
5'23 _ 0.044 m/s
9'12] - [0.05 rad/s]
Sia  Sp3€0804, + b3 cos(61, + y3)
Spy = — 0 —sp35inb;; — by sin(B;, + y3)|  Sx3sinfy, + b; sin(6,, + y3) 5

Sy3 + by cosys Sy3 + by cos Y3

Dr. Nurdan Bilgin, MAK313 Mekanizma Teknigi Final Sinavi
04/01/2019 Sayfa |2



Ogrenci No

Isim Soyisim :

sinBi, Sqa
cosb;, 0]
Sp3 + b3 CcOSy3  Sp3 + b3cosy;

c0s0,,

12 = S14

_9.1251:71912 (523 + b3 cos }/3) - .§23C0$912

912 =

$14 = —0.00891 rad/s?

(s23 + b3 cos y3)?

Soru 4: Yanda bir kam mekanizmasi gosterilmektedir.

a.) Kam mekanizmalar1 ne amagla
kullanilir.

b.) Yandaki sekilde gosterilen
pozisyonda, 2 uzuv numarali
kamin merkezi, 2 ve 3 uzuv
numarali kamlarin arasinda olusan
temas noktas1 T’ye r; = 0.2 m
uzaklikta ve gorlinen anda yatay
pozisyondaolanl; = 1m
uzunlugundaki baglant1 cubuguyla
30°°lik a¢1 yapmaktadir. 2 uzuv numarali kamim T noktasindaki tegetsel hizi v = 5m/s
olarak olctildiigiine gére 3 uzuv numarali kamin agisal hizini1 ani donme merkezi yontemi
ile bulunuz.

Coziim 4:
Kam mekanizmalari, 6zellikle beklemeli hareket olmak tizere istenen hareket profilini elde
etmek amactyla kullanilir.

0,T = \/rlz + 12 — 2r,l,cos6 = 0.83

v
W3 =T = og3 oredss

Soru 5:

a.) Sekil (a)’da gosterilen disli sistemi mekanik saatin basitlestirilmis bir formudur. A dislisi
saatte bir devir yaparken, C dislisi dakikada 1 devir yapmaktadir. Kiigiik dislilerin yar1
capini (r) belirleyiniz.

b.) Sekil (b)’de gosterilen disli sisteminde dislilerin yari¢aplari sirasiyla ry = 0.45m, 15 =
0.25 m ve r; = 0.2 m olan 3 disli bir kol ile merkezlerinden birbirlerine baglanmistir. A
dislisi yere sabit olup donmemekte diger disliler onun etrafinda donmektedir. Kolun
acisal hizi1 saatin tersi yonde 10 rad/s ise B ve C dislilerin agisal hizin1 ve donme yonlerini
belirleyiniz.
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Céziim 5:
5 1
wWg2 T W T Wy r 60
Oa_T W8 _ T ©a_ =50 — r = 0.0447
wp 04w, 03w, 04+03 1
(l)A—(l)K_ rB.wB_wK_ Tc
wp — W Ty We—wg T
Wy — Wk Tc
N =4+—=-225=w;—10 = w, = —12.5rad/s
We — Wk Ta
Wp — Wi Tc
=—— = wg—10 =18 = wy = 28rad/s
We — Wk 1§}

Soru 6: Asagida verilen Freudenstein denkleminde
K; cos 014, — K, cos 01, + K3 = cos(014 — 612)
K parametreleri, uzuv boyutlari cinsinden asagidaki gibi verilmektedir.
K, =ﬁ, K, _n ve K, =r12+r22—r32+r42
T T 2151y
Bir dort ¢gubuk mekanizmasinda, ¢ikis kolunun, giris kolunun agisal hizinin degisimine
bagl bir fonksiyonu gergeklestirmesi i¢in
a.) Uzuv boyutlarinin belirlenmesi i¢in islem adimlarini siralayiniz.
b.) Uzuv boyutlarini belirlemek i¢in kullanilan saglama noktalarinin optimum se¢imine
iliskin bildiginiz yontemleri yaziniz.
Coziim 6:
Coziim adimlari:
Ug adet bilinmeyen K; igin 3 adet saglama noktas ¢ifti bulunmasi gereklidir.
Bu ii¢ saglama noktas1 degerleri Freudenstein denkleminde yerine yazilip, elde edilen 3
denklemden K’lar ¢o6ziiliir.
Bulunan K’lar kullanarak boyutlar bulunur.

Saglama noktalarinin optimum se¢imi i¢in Cebishev saglama noktalar1 bulma yontemi ve en
kii¢iik kareler yontemi kullanilabilir.
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