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Kayktaks nak melkmadict pal,amé meée kK

YETERL KK

Mekanizmalar yapmak

MOD! L ! AMACI

Genel Ama-
Ger ekl i o r t a nalettedn] kullanardkéradlamad
uygun olarak mekanizma yapabileceksiniz.
Ama- | ar
1. Standartlara uygun ol :
harekete -eviren dg¢zer
2. Standartlara uygun olarak kayma hareketi ya
mekanizmalar yapabileceksmi
3. Standartlara uygun olarak dairesel hareketle
g¢,- aktaréemé yapabil ec

EJKTKM ¥JR
ORTAMLARI VE

Ortam: Mekanikatelyebi | gi sayar | abor ¢

D o n a nMekanik atelyed anktée z g @Hlear ég° ny
pense, tornavida, mengekkey mpas, bmgak & ¢ € -

DRI AR pergel, noktaa - € g°nyesi, mihengir
Her faaliyetin sonunda ©°1 -1
¥L¢ME VE °] -eceksiniz. Araxktérmal ar|l
DEJERLENDK -al ékmal arkebadbeytefmede °I -
ger-eklexktirebileceksiniz.




GKRKK

Sevgili¥f renci ,

Bu mod¢ |l de, fizijin mekani k kol una ait
hesaplarda maddesel nokta kavraméndaeaz.rijit
¢cevremi zde kar kéméza -ékan -eki tli par - al a
tertibatl arén g°rev tanéméné yapabileceksini

Bu mod¢l ¢- °Jrenme faaliyetinden ol ukmak

U D¢ z | emmlsagidmalar

u D° nmeknnemat i ] i

U Geneld ¢ z | e areket | h

¥ ] rneenfaaliyetlerinde konu, teorikbi | gi den daha - ok °r ne
anl atéel mékt ér. Hleecalh d&eanmr ke knépd gonby aedoam i °°zr¢nmeskn

kull anél mékt ér .

¥rnekbpunlukla adém adém anl ateéel mexkteéer.

saybaakt éer Sorul ar ve sorunl ar karkésénda
¢cstesinden gelebil me kabiliyeti kazandeéracak

Mo d ¢ | i -inde t¢grev ve vektorel -arpém kon
kull anél mekteéer . Ayine Z2apmandiaj i°f mamemat i k k
i mk@d@aé sajl amaktader . Bu konul arén matemat:
m¢efredat i -indeki yeri ndea ghfarteé roljarteénlcnal seer es aajr






¥ JRENME FAALKY

¥ JRENME FAALKYETK
AMAZC

Standartlara uygun ol arak dairesel har ek
yapabileceksiniz.

ARAKTI R
Sevgili °jJrenci, bu °Jrenme faaliyetinden

U tCevrenizde g°rd¢jén¢gz mekani zmal ara °rr
u ¢tocuk oayruénncéank | i - | etrda rneek bmekagd z mal ar é

m¢emk¢nse sénéfa getiriniz.
1. ZLEMSEL MEKANKZMALA

G¢- ve hareket aktaréménda kull anél an ©°ne
1.1.D¢ zI|l e msel Mekani zma Taneéme

Mekanik par al ar én bir i awraydapgeti ilemes bu ol
yerinegetiril diJini k &lvir te mo.fClhenkdtedk&zs &k y a-tdlka i
kol ayl akt eéodéjfekgobbj bkraygetén arkasénda d.
yapan bu me lkgabui hekgniamalaradenaBir sonraki komd a ol duj u gi
mekani zmal ar i -in daha tekni k dbeilri kt ahraéymalt a&nmeé
mekanizmalaema ca y°nel i k i K yafdmac anek®ame lki kp airkial y»
mekani Kk pafdidaelnargek nbhbdrkdaebdi t mM€EDOY M¥r yajvias eénd
-eékareéerken o] i K yapan me kayade ICD v e € kea renkat r
me k a n i nzonearsedir® z

r
7

Tepsiyi Surme

Mekanizmasi

kekil:iCD%L.r ¢ c¢



Yine otobpgdnkapel masé owe | k &p dlrkéod gaegrnés,lodao,m r
zayeflama aletleri, ara-1 ayarnd eménydsamiadd elkdlée i

Y\

« -

k e k i2:IMek&nizma®rnekleri

Me k ani zonmaul katruer an t ¢canl ame k agne ckmep arhasekeh e b aj

eder. Par-al aré avaBraccéird.pl Bht ébaa] hahmazsa mek
g°rev tam ol ar¥dknegphiordepntkil pik eméz. t akém -ant a
araseéendaki irtibat -ubuklarénda bir oransézl
paralellik sajlanmaz.

kekiBl T&k@amasé

Mekani zmal ai&@ bncédliemaden farkl é i ki y°n
Tasariesmenen bir amacée ger-eklexkxtirebilecek
boyutl andér &l mas é Amale iseamarblangardea s°ene rmildem . bi r
i stenen g°reve uyguyralnuj umeskna na rka ke r sl kna 8 € me

yapél maséedeéer. Mekani k hesapl arda haBueket Ve
il k defa 1775 yeéesée&méhbméekwmtdeerr.elt ar af éndan



Mekamk
L '

Statik Dinamik
:
' .
Kinematik Kinetik
kekdll Mekanijin sénéflandeéerél maseé
¥ Statik: Cisimlerin durgun haldeld ur uml ar éné i ncel er.
a Dinamik: Ci si ml erin hareket hal i ndeki davr a
¥ Kinematik:. Di nami Jin alt dal edeér. Cisimlerin

inceler.
u Kinetik: Di nami jJ i n al t dal éeidéer o Cosekleeri nd
kuvvetleridikkatealarak inceler.

Tasarémda il k adeéem pwaer mekgsaemeeadtsia) $ inne alndr
Mukavemet biliminde ise gelen ¥wtvivandenr el nke
incelenir. G¢ nl ¢ k hayatéeméezda karkéméza -ékan me K
mekani zmal aré anl amada temel tekkil edecek vy

1.2.Uzuvlar ve Mafsallar

Mekani zmal ar hareket tipalnevédajza&yndlaralkm
.- ayreéeler. Mekani zmanén kinemati k yapéseé
bajl andéejé bilgisini sajlar.

Kuvvet uydgau lhaenrd écjiésn nr akkeakt i Im¢cheejnidu tsil riikr .h e s
cisimlerin, kuvvetlerin etkisia| t e nda kKeki | deji ktirmediJi, (
uzakl €] én sdaiithnkaall deedi€l eybai | i r derecede ol dt
rijit cisimleryada kate cisimler denir. Ci s mi rijit
hesapkaamlraéyléakt ér ér .- aBuhnaaf irfa jvnee nhyEigecisiyigkk s e k¢
Kekil deji Kiminin ol abil ecejBu cidgiméer kighnz d e n L
uygul amal aremézda rijit olarak kabul edi |l ece

Bir makineyi yada mek ani z may én hendiy elemand u gpedénir. r
Ki nemat i&r ad-aérdeannda her hangi bi r dagd@ahaefazla | i h a
el eman da bir uzuv ol arak kabul edi | ir. k e
el eman bir wuzuvdur. fe¢e¢sgmkeg bialzivieneiel@anizovawdgd r e
da makinedee kthaj | aneéer . Yani tek bakéna bir dejer
baj | afnmafyshalnd r . Maf sall ar i ki €K Uzuv ar as
getirir. Mafsalritanabafj@&dn hiazieketwi n cinsi,
yézeyinin bi-imiyle alakal éedeéer .



Bir uzvun temas y¢zeyi bir Aekl|l inbel emano
ki nemati k Keiknoe maltu kkt uerkurel emanl ar éngk ¢ ekna s
Kéliemanl ar ol aEla&mdkli ayred aary élrieriedia Qirjt g ryiomis
u Ade¢kegk exl i Ok Cddeadeeenfeal er ne Me&t up Bu t ¢r
l arak birbirini tamaml ar vk¢igwyegzely iteeadl
apsayaa k kekil de -ullredaml| a¥t diydbndami kapsam
K1 i 0 de nidanoktagal atagpk erlerleriylg tamas ederler.

d
d

A
e
b
0
k é
e

U Serbestlik Derecesi Bi r mekani zmada uzuvl!l am énén }

ger ekl i ol an parametredir. Uz ukkve kvid maf
1.56te g°r¢l en ¢ - -ubuktan ohumkramn meka
s°yl emekbukl marénén boyutunun yanénda ik
bilinmesi @er glairrar |BABinaa-akd uzuvl arén u-
Bu y¢zden bu mekanizmanén serbestl i k de
gerekir ki serbestlik derecesi (buraélaa - € s € ) , uzuv boyutl are
Yani a k@&ad a B uzvunun u zine Mb ummuolsaSyihe dam vy er
konuml arén tayinin i-in bu a-éya gerel

d°neceji z.

k e k b:ISerdestlikderecesi

1.3 Maf s al Cexkitl eri

Mekanizmalarda iktaney ¢ k sek ve alté tawna daksh!l Eafl

kulll@mleBunl aré keéesaca a-ékl ayal em.

D°ner nkakfisaé¢ k el eman birbirine g°re bir
mi kt aré mafsal geometrisine g°re sém&handeée
verir. Bu mafdal pj mmaafdemé @ yd Mekani zmal ar é

resimlerinde R harfi ile temsil edilir.



kekiol Dafsalr

Prizmatik mafsal: KK i ek el eman, maf s al geometri
bir eksen boyunca birbitrliinke dge°rreec elsay ar
harfi ile temsil edilir.

k e k i7:IPrizthatik mafsal

Silindirik mafsal:Bi r eksen etrafénda d°nme ve bu
izin verir. Bu y¢zden i ki serbest!l ik d
par al el hem prlzmatlk hem de d°%ner ma f
il e gl°steri

i

k e k B:ISilindirik mafsal

Heliselmafsal: Vi dal € sKkiteemmkeedemanén bir ekse
ve bu d°nme sonucundamiel darekesi nid® s ajel
bajl e oldujuntdak stetbesetl mMafdatecesine
olmazsailerlemeolmal i1l e g°sterilir.



1l

k e k i9:|Heligelmafsal
K¢r ematsédl: Bir k¢renin ekseméan edirjadréinmdea  ¢o°irre

d°®°nmesi ni sajl ar. Ek el emanl ar araséenda bir
Abi-ywywao maf sal edeéer . i - serbestlik dereces
d°ner mafsalén exitidir. S harfi il e g°steri

kekillo: 1K gafsals e |
Ek Hgzl eBm:r d¢zlem ¢zerinde 0 ki °t el eme ha
eksen etraféenda bir d°nme hareketine izin vVve

{
i\

kekilll: 1degl & m
Ekdi kTéeémas edemem&s mdaktiansénda bir di klini
kaymaigitwnwearir. heAryr Bica di k| idn°innmeh aerkeskeenti nwez ady:é
de¢zleml e seéerKkK&ril ssred édreaslt the@ ikt ad@.r earefsi  ivlae g° st ¢



N

kekill2:1&kékan di Kkl i

EK I i Kam: adé veril en Kekil |i bir par - a
kaymaséna sebebiyet vweler gebtekami kekKami ve
temas halinde ol masédné kdierr eycaeysis avjalradré.r . Kk i s

kekilB:1&kékan kam

Kamén izl eyici il e temas edelegliry ¢ zeyi amac

kekilW: 1 cCkeakm tyl¢izeyl er i

Bundan bakka -0k vyaygeén Kk ({chrdan)ryadldhaoke ¢ ni v e |
mafsal é adé vesaledakarmartder. mKesi ken i ki d
¥zell i kl e eksenl er ar as éamtdiamikmd & kK welkl aord @alné rmi



=

k e k i 83 Cafdan kavrama

D°ner , prizmati k, silindirik, h e lerdirs e | K ¢
Di kI i ve kaml é maf Bab Il al. 1ydédkes elki neekmaitli ekr dma f
derecelerin ve hareket t¢,rle ini ©°zetl emekt €
Ki nemat i k Simge Ser. Der. D°nel¥t el eme
D°ner R 1 1 0
Prizmatik P 1 0 1
Silindirik C 2 1 1
Helisel H 1 1 D°ner maf sal
Ke¢eresel D 3 3 0
D¢zl em E 3 1 2
Ekxk Dikli |G 2 1 1
Exl i Kam|C, 2 1 1

Tablo 1.1 : Ma f sserbedtlik deceleri
1.4 Kinematik Zincirler

Mafsall arla bajlda okzawlargnt bgPbdei ya baj
zincih er ol ukur . Bir kinematik zincirdeki her
bajl é ise bwvzimliregeimaiek denir. ¥te yanda
azéndan iki jJfanklyer-gyaV rdiamipid haiekmematik ziririnr
hem a-ék hem de kapal é zincire sahip ol abil e
vada karékék zinciro adeée verilir.

Kinematik zincirdé i uzuvl ar eébmajbdiarnié risiar bywerzda nci re |
Kurall ara atbajt|l aszwxzva,ens r . Se-il eal baraug®nae
hareket ettirilirsed i f @&m wzuvl ar , ser hmdtsahdaladea dafilles

hareket ederler.

10



Tzuvw

Doner Mafsal

k e k i @ Kinematik zincir

Buna g°re bir mekani z maombkragini(terk) it uzuvdan v ey a
di jerma wakt arakehi7dbdaekgatltieéruzuv!| ar d ariygheydana
mekani zmaséné Bg° sne&«rame ktmad ikrr.ankén dai mi dor
gidipgerigelmeh ar eketi ne -evirmektedir.

k eki7Krahk-diyelme kani zmasé
Bir ya da daha fazla mekanizma, hidrepkn © mat i k ve el ektri ksel

araya gemakindaddé né nalleér . Makinel er, bir ener|

faydal e enerjifpel aewmiekani bina éraya getriimeselk e nl er i

Mekani zmanén sabit ve baklangé- noktasé maf s

Makine ile mekamizzmdi &1l @semdygkie s€ral anab

u Her i ki si de rijit g°vdelerden ol ukur.

a Gevdeler araséndaki g°receli hareketl er
Kki si araséendaki farkl ar i se;

u Makineler enerj i i K yapmak ¢ezkearnei zdmianl ¢cakrtésnr ¢cbre.y |1
yapmasé zorunlu dejildir.

u Makineler de birden fazlanekanizma bulunabilirMekanizma makingn
sadece bir g ° rre mekanizma disdenl faziai makoe B i
kull anél abil ir.

15Mekani zma ¢exkitl eri

Mekani zma sabit bir I K gevenl e yapar . I
elektronikle desteklolsa dame k ani zmaya il gi makt di r OOumaonala
t a ktéenz g © h &l aletlérindé bemen hemenfieg N kar Kkéméza - ékmakt a

da devam edecekti rlektrofigd k bi mbkannizmdedtekl er .
11



k ©jaima mekanizms € ol madan yazengkaya@aekul danmakMe kna |

kesin

olarak sénéeflandérmak m¢mke¢gn ol mamak.l

araya toplanabilir.

Akajédaki I|iste, hareket tiplerine g°re m
u S al éareketi yapan mekanizmalar

a Kl-geri -al ékxan mekani zmal ar &

a Kndekmé kanei zmal ar é

a Tersinechar eket ¢reten mekanizmal ar
U D¢-zi zgi creteci mekani zmal ar
a Kaplinler

u K a y mekanizmalar

u Durmaveb e k| eme mekani zmal ar é

u Ejegrete-1 eri

u Sékmhomeml ama mekani zmal ar &

a D o] r baseketlendici mekanizmalar

151Sal

éném Hareket. Yapan Mekani zmal ar

Butpmekani zmal ar sal eném har eigaitharekefiapar .
yaparken her seferindet laggmiéniym | uartk&d @ egidkeir..

ii

D°rt -ubuk nek skke m@msréa - ékan mekani z ma
é-¢ hareket| i d°rt uzuvdanbmaéydamackgelri

keki8 DPibuk mekani zmasé

Kendi miz de basit-e bir d°Kal enblu&r tmekdaan

119 ag°r Pllenpl erde d°rt tane Kerit keselim ve
toplu iJne mafsal g mme Vilni¢g segntdledm meBBtreiddiir . ¢
mmik kersajia sol a hlaOrOe k mmélrisihil Bneém hareket.

g°ceksiniz. 80 mmdélik kKerit ise burada irtib

12



kekid Tudulkl eri

D°r -ubukl u mekaminz malbartda jbhi rzouanl udur .
g°re se-ilen bir wuzva hareket verdiljierr.l eBiirne
referans olan uzva e r -demr@ er - eveni n her Dbhkrank ypday@nd ak i
uzuv, k ar kK é s idgimatuavk iyandabiyel d e n i r . 20keksdbit Uzuv hareketsiz
kal mak kaydéeyla C mafsal éna hareket veril mik

Sabit Uzuy
keki2D°-tubuk mekani zmasénén hareketi

Uygul amada -er-eve uzuv yerine, krankl ar é
hareket eden ¢- tane wuzuv g°z¢kse de i ki yat

kekil Yafall°anméwbuk

D°rt l|l-uubm&kani zmanén serbestlik derecesi
yukar édaki Kekil d&drauybhanarhamnaealmegafeli mbul
birbirine -izgad{eséenazlil imise&l eher bir uzvu
bilebiliriz.

13



k e k i 2 Serbestlk derecesinin tayini

Serbestl ik derecesini tayin i-1in

]
F=/( -j § &f form¢gl ¢ kul,l anél ér. Burada

i=1

F: Mekani zmanén serbestlik derecesi

| Mekanizma tg¢reé¢gne bajlé serbestlik der e

| =B¢ z | emsel mekani zmal ar

| =@zaysal mekanizmalar i -in

l: Sabit uzuv dahi mekani zmadaki uzuv say

i Mekani zmadaki toplam mafsal sayeseée

f:K mafsalén serbestlik derecesi

D°rt - ubukléeun meerainli ermami bu form¢gl e uygul @

=4 (4 uzuv)

j=4 (4 mafsal)

fi=1 (d ner maf s a)l ol dujundan

i 4

af =af=4 (4 mafsal da d°ner oldujundan)

i=1 i=1

= 3 (d¢z1l emsel mekani zma)

F=3(41411)+4

F=1

D¢zl emsel mekani zmal ar i -in yuka2lgdaki f
forme¢gl ¢ de kull anélabilir. L =-&3=VYmlunir®8 r t f or m¢
-ubuk mekanizmasé, wuzuvl ar &n alyardleet kabil iy

U Fonksiyons € t i mi : ter-eveye bajle krank uzuv

araséndakiyadllliakrkndaDebnirr kol l a ray y°nl
u YOr ¢sared i mi Hareketl i uzuvl ar czerinde
ejiner -izecektir. Uygun uzuv boyutl aré

dojruya, ddabaeka PpPar ejriye d°n¢gkebil il

14



A mafsalé sabitlendijinde D 3ude ugeodLtndrgirle
sal énéeém hareketini yapar.

-

| ) r"lr.:':f-'r;"; fr":.f" ._"J,'? ,r,-"ll I "Ir .Ir..-". i J.-'"l "'ll."ll

.\‘ y

=

Salimm
_ N ‘\l}uhugu
4 Cerceve ~ 4

{1.Uzuv) ~

=

keki4d Le?-seavMesniézm hareketi

keki b6t &8, 2 dkindsintk infaneye sal éném hareketi
ger ¢l mektedir. Csaikel) ubauveksostl épn@mmakt ader

0, ~ (o,

/ /

//, i
\//

keki3 DmRkknesi mekani zmasé

15



U Cubukl arén uygun konuma getiril mesi il

z|l arda d° n me

Sabityada deji kken a-é
a - zhbreketidea d° nm

Sabityada dej i kken
( s ar kdagitgel haeeketin

i Sabityada deji kken a-ésal h & zHareketthea s al &
yada gitgel hareketini yine gigel hareketine

il heé
il h e

iD°rt ¢ubuk OfsHofaTeoremdimy s @ Eénca hareket eder.

a Grashof Teoremi Bi r mekani zmada - ubusn é ohlyaurt d kaer té
°zelli klerinKr adred idilyeanekkaleidi redi |l en uz.
bir d°namebuypaun yerine sal éném (sal énga-

kekid Kr 2harékétleri

Sabit uzva bajlé wuzuvl ar @énmekamtiZjmasédneéanlk
deji ki k hareket tipi ortaya -ékmaktader. Bur
a) Sabit uzva bajlé i kiB°yz &wmida mdlaar ad ° fin-

kr ankI| @mademrk an

keki?® Tkirkatnk mekani zmasé

En késa wuzuv ol an B ¢jzegvugi bkie k $4 eilt. |26rmiak
uzuvl aréA kvankCt élsradbn k| abiér hézuva s adlfintse hdida
d°nmeyecektir.
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b) Sabit uzva

bajl
mani vel al &0

i i uzuv da sadece
denir.

(o]l
=~

G e G

kekid8 TmaRivea sistemi
Ehnkésa uzuv ol arenBakegvdnwmreviiarskaés t |
manivela( s ar kda-

gerevi yapar.

syad énga-)

enmi

kekid TmaPnti vel anén gemi kreynlerinde kul
c)Sabit uzva

bajl & késa uzBuvn ad °Arka rpkeekno  d i
mekani zmasé demekraniDmatn é&nu bPuzkellu bi r hal i dir.

Krank Sirgi
Bivel Kolu Blodu
e
£
|’ PR -
l R
1 DR AN L R
% y Caligma Yalu
- - -

Déndg Yolu

kekiBGKrabk bi yel

mekani zmasé
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Bu mekanizma dairesel hareketi-gite | hareketine d°P°n¢kt ir mek

geri hareket eden C uzvuna biyel, B uzvunakiken k deni r . D raagak c¢ Uuzu
sonsuz uUuzunl ukl udurg.i Geé¢zrek¢g nbier Bywmmyerma o] F U K
piston konul muktur. Piston héz&rndn 1na&K9|l Pde
u-tan bakl arHéese nlea 2éamrea a&rmt &rsén ddee | keirri nyee rydd u
ve zamanlah é z é azal maya bakl ar . Kur sunun sonut
mekani zmaséneén hareket a-éséndan farkl e b
Mekani zmadaki - Wb mknilder@alkeun.keki |l de a

SSEn késa boyutlu uzvun uzunl uju

LEn uzun uzvun uzunl uju

p.gDi J er uzuv boyutl ar e

GrashofTeoremiuz uv boyutl aréna bajl é olarak d°rt

sénéfl ar:

a)s+l>p+ockartée sajlang@yozsaea ykheieenk@&gza uzvu
uzvun toplaméndan daha késa ise mekanizma t
kekilbelr.nr3ek bir mekanizma veril miktir.

kekil: ¥rmeekkani zma °1 - ¢l er i
Burada s=90, | =190r, p=170 ve gq=120 mméd
190 + 90 < 170 + 120
280 < 290
Gor¢ldegjé gi bi kKart sajlanéyor. Buna g°°re
il En késa uzuv kranklardan biri yani
mekanizma, bir krank biyel mekani z ma
i En késa uzuv -er-eve iseédmékani zma -
| En késa uzuv bi ymaniivseel anerkeakna rzinzama s é (

18



Bu durum Tablo 1.26de g°r ¢l mektedir.
En KésgTip
Cer - evecdi-Krank

Krank Krank-Biyel
Biyel ¢ci ft M
Tablol1l.2:Sabituzva g°re mekanizma tipi
b)s+l=p+qi se yani en uzun uzuv ile en keésa
topl améndan daha wuzun i sedeaegisaltzmnemsabiel a
mani vel a mekanizmasé el de edilir.

C)s+l=p+ci se 1. ma d d e d e dauméak birssirelde adilir.cAhcakn ¢ -
burada t¢m uzuvlarén tek bir dojru ¢zerinde
¥rnek ol ar@ke ke%krn d| eln 3mekani zmad@+leg+)v t opl
ve 90 mm akzuauy!| usjauvantd y © nd¢®nnddeg rteeDrvgikt ddee %ikv d a 1 8 C
a-éda -izgi haline gel mektedir.

kekid ¥rmeekkani zma ©°1| - ¢ er i
3 numar al & dur umun °©zel bir hal.i par al e
-er-eveye bajlée krank wuzuvlareé birbirine exi
s Y T =
Fd T \ _1 e
7 d & ; b \ Q'—fe_/\_
[ \ !/ |\ s o o
m‘ 7777777777777, I e = S
\ / \a / O |
» ) 7 -
% S N _
S e, o D

k e k i 3 Parhlel®@ram
Auzvu s abiBtvéDunzmu wlkaerné dai ma @uazvuase daeme har el

paral el liJini korur . B G) yada presmakineding kierk 4)1 o o t3
uygul anabilir. F uzsveu nEa ubziwvru b-aeskkiél itra.t bA kka bei dr
d¢z -1 zgi olur ve DO6de b¢yéek bir kuvvet ol u
kull aném al anl aré vardeér.
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k e k i 4Predtertibaté
Paral el ogramén bir wuygul amasté nda kgga ntko gyrac

b¢e¢yek ©°1 -ekli ol arak takip etPnektiasién tlaulalf &

takip edilir. Bunun i -in a, b, c ve d -ubukl
keki3Pdnt3onerkafni z mas é

Pantograf, elektriklitre@dr de de karkéméza -ékmaktadeéer.

El ektrik jhatnladbi ¢ mekba ¢czerl odemat it leer ikmpané

pant ografter.

, 1l I

)

kekid Akodpmt ay écé
¥rnekA uzvu 60, B uzvu 20, C bizviun 0 dwg ub

gfe D uzvunun sal éném a-éséné (d) hesapl ayén

(P nokeRrscktPal aré arasénda gidip gel mekt et
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.~ Pa

W 52 -
E \ i
F{7rY
¢C°z¢m: Bir ¢-gende tanéemlanmék ol an cosi nus
Jis
al=b%+0% - Zhoxcos A
B =ef4a® —Zraxcos B s B
2 2 2
et =at+bT - Zabroos &
E C

Sal énéam,,exnqfas-éé|l ar é ar aséndqa-kéad amengab wldelr .

éséna denk

gelen ¢-geni mekani zmanén har ek

30° =60 +45 X
900= 3600 +2025

6 4% cag
-5400 cags

_ (3600+ 2025) - 90

co

h 2x60x45
cosg, = 0.87¢
g, =29

Q,a- €séna

denk mied mann &n gheanrie kmeetk agr af i j i nde
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70 =60 +45 X 66 4% cap
4900= 3600 +2025 -5400 cgs
_ (3600+ 2025)- 490

B 2x60x 45

Cc0sg,
cosg, = 0.13¢

q, =82.3

Sal éném a-éseé:

q= ¢ -.4q
g=82.3 -29
g =53.3 bulunur.

¥ RNEiyelin(x)yerd eJ i kKt i r me s20@[imm]r,
a-de) sie- i6 Ahesap edini z

22
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X

X =r.cosg - cosq—— sinq:? - h =r.sin

) h r.sin
sma:I— = I 9

X, =l.cosa

dnfo+cof a=1

cos i = +fl - sin® o

ol dujunu hateérl ayarak

. 2
x, =11 sirfa X, =, /1 -Zaer's‘lﬂ 0

a 2,
ar.sing 6
X3 =(r.cog) <% 1ae—qo
s ) ¢ | =
¢
e a o 2,
| ar.sing o ;
X=X, - % =(r+) - (r.coq) |1 &Y dg
$ e\ ¢ | =g
[ ¢ !
£ 2003|n6626
x=(200+120)- | ( 200. coség)ﬁe 120D, Fe oY 0
x=112.anmr
U Hezl é D° nz ma skée k a oiel D.u3z v u dé¢zge a- ésa
d° nme kltve 2hium.a komumlarBBveDu z uv |l ar énén gl debi I |
3vednumakaheml ar i se her i ki uzvun
gestermektedir. Kl er i vende khatedi ldeon &
mesafesi birbirinden f arditlgél haekethe ] und ar
-evirir. Fakat krank kayécée mekani zma:

hézéeéndan farkléedeéer.
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keki? Hé&2%hgk nmeakadi z

S¢r¢c¢  koikanea kalust lechadraeksaj a gt ¢¢rmek i -1 n [
zorunda; d°nmeni n tgierrme kk ail-ainn kkéeuslmeéa nkeoll éur .g eB u

b 180- a a

Z= — =co0sa

a a keklindedi rb Buamara.

Kesmee d°n¢kgemalndear2: 1 ve 3:1 oranéndadeéer.

keki 8dé&. 3Whi t wort h hezl e geri d°ng¢K me k @
al téndaki ment eke, kolun soldan saja d°nmesi
kol u geri d° nd Brumenke kia-nii manlem & Inia kd@ir Kk Ke k| i il
olanvevargel e z g ©hkl walrléanmdéal an kuli s tertibatédér

keki8&WwWhitwodh geri d°n¢k mekani zmasé

ua Kam ve Kzl eyickekMddkatha i malséxkt i ril mi kK |
mekani zmasé Q°kamemg&RedBwm]l unun sarka-
yapmaséna sé8balgb-oabaiakuékamén y¢gzeyi il
tutacak herhangi bir kKey g°steril memiKkt
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b
&y
'.\LC

keki9 KzBexwincizmasé

¥ D¢z IKirkelmayerKrDainkklai bajl é
kr e mayer -gbii kareket eddcgdbruinun net
sal énem hareketdi yapacakt

ol an biyel K
i cesidende b ¢
er .

k ek 4G Krelnayer-d ¢ z di K1 i mekani zmasé

152K | &Sreir i ¢al exan Mekani zmal ar é
S¢rekli yen dejiktiren dojruksave h@am%eratti,
silindirlerle kullanéléyor ol sa da

rijit c

kaybet memitkt-iwubukl u mekani zmal arén deji ki k b

advae)y: al anda da
i Kken dojrusal
mi | dojrudan |

a rKeakyettc € e dpearr - laa:
ijtgedeol arak adl

¥ Ks ko - BoyuUKgsluog-u] me kKKapiaz @
eden birkb un hareketini dej i
-eviTeir s d e Bigpsthngyaddag rhi r
i -indeki yarék i-inde nh
d°nen di ske bKaryeéppal €ea bsa
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Boyvunduruk

Krank

— Sdrga

-]

-
Y Py
1
: = = e
i o o

1!‘

I

-

|

kekil XKébgunduruju

Di sk d°srgdeggk- e-er-eve i-yukhdeé skabvebti ! melktka
bajl & dmi Inii Iysaet ia hajreket ettirerek Hareketmoni k
sajdagtaa yakl aktéjeénda orta noktaya g°re bira

keki2 XébHygundurujunun -al ékmaseée
z

Ks ko - mekani zmasé krank mekani asé ile
tam bir si(kekd).Oahmias ikdei-r¢e k  bir di mas@rda ¢sainm
daha y¢ksek de(nndogrkme ormmoumetnutrimakt adeéer . S¢rgeé
artan kuvvetler neticesinde pim de @& -er-e
bu mekanizmanén kullaném yerlerine °rnekler

m
S

c
[



kekid Xsbygundurujunun kull aném yerl eri

Eksenlerik a- é k kr ank s ¢:rBaiz eme Kka minZKmaeskes e n i ile
farkl & ol masé istenir. Burada geri d°n¢gkK  hi
14406t eari ki € f me kawma rzitlami®°w nefj i

Galigma Yolu

Donog Yolu

>~
=,
~.
.

o
o

kekidKrabk-94¢r g¢ mekani zmasé

] Kul i s T &argelitbeaztge@ted | i kl e -ok mi ktarda t
d¢zl emsel y¢gzeylerde kull ané-gedgiden Sabit
kesi ci t al ak kal dévreerre.n, Kehséizcliey eg ebrui  hnae
eksenl eri -ska-g&k merkamhk ziimaise n@&m@l igeloil mtni
terti bméeekderl O ditsekz gdhtedklke-sane ( k o - ) i | €
hareket eder. Kleri y°ndeki hrareket ger
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keki3Kulistertibaté

Kulis tertibaténén mekani zmal arda ge-en &
14606t e i se ayne i Ki yapan bakka bir tasar é
g°stermektedir.

keki@Whitworthhezl e dhmgmmame&k a
153Knde k KdneMeek ani z mal ar é

Kndeksl eme ndge kdhhn chanagal énémrhae&katl ar ime

gel en adémlama hareketine d°n¢gkmektedir. Kn
eKit par - abaya- b&idtdneg®©lr lad@arkéesnd eme b°l ¢ml er i
il erl etme mekanizmal arénda kull anél maktadeér.
a Cenova (GenevapDi Mekafinzam&keé&d di sk ¢zeri
ha- kKeklindeki par-a ¢zerindeki yar éj a
kurtuurvee krar di jer yaréja girerek bir -ey
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k eki7 Cefiovadne k ani zmas é

Di sk czerindeki yarém ay Keklindeki - ek
bi-imindeki par-ayé yerinde tutar. Pimin ya
kekillendiriimesi gerekirKa n a | u-l aréna belirli bir a- ékl
dojrudan - arQCenmmaosvéa °melkeamiirz.zmasénda yaréek sayeé
a-eésé,

q= 360 ile ifade edilir.
n
¥rnejinit yWa&mand iia-.esyéand0 s¢cr¢cceg didksht @e

alteya beSegmmeknendi rndeks!| eme&gddirn.e n8kendid® ¢ me
do°n¢gkenegn sadece bir bol Hmyy airlésk 128dirkikalanme n d © |
240t abl adumadP memBwWi arada bu tablaya kbakille ol
1486 deé©hve i k¢gresel Cenova mekvani zenad earséee rg° rke
k¢resel me k a.ni kendd dlauldliof mallsaalni Cenac\eddmek e k i |
ise kam ile yapélan kesiklI: hareket ¢retmeyi

keki8 KX-4kkgmewvel Cenova mekani zmasé
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Kizak

Krank

keki9 Dofr us ankkan@man o v a

k ek BG K aindékdeme

Cero v a mekani zmas éndeneldey 42 &k a sséanydeasdéee r . Ce
mekani zmasénén bir adé da Malta Ha-édéder.

u Di kli ©OQaxkkliararkl ar da kesi kIl hareket

kekil Di&dkl ar

u Mandal di k |: iMaend a | di kI i mekani zmasé -evr e
a-él ant dnmrveabk -ark d°nerken -ark dik
meydana gelirk e k idé dg@° r ¢ |1 eceJ i gnalmid at @ank udund ¢ |
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