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A¢IKLAMALAR 
KOD 

523EO0489 

ALAN  End¿striyel Otomasyon Teknolojileri 

DAL/MESLEK  Alan ortak  

MOD¦L¦N ADI Mekanizma Yapēmē 

MOD¦L¦N 

TANIMI  
El aletlerini kullanarak mekanizmalarē yapma becerisinin 
kazandērēldēĵē ºĵrenme materyalidir. 

S¦RE 40/32 

¥N KOķUL Kayēĸ kasnak mekanizmalarē mod¿l¿n¿ almēĸ olmak 

YETERLĶK Mekanizmalar yapmak 

MOD¦L¦N AMACI  

Genel Ama­ 

 Gerekli ortam saĵlandēĵēnda el aletlerini kullanarak kurallara 
uygun olarak mekanizma yapabileceksiniz. 

Ama­lar 
1. Standartlara uygun olarak dairesel hareketi doĵrusal 

harekete ­eviren d¿zenekler yapabileceksiniz. 
2. Standartlara uygun olarak kayma hareketi yapan 

mekanizmalar yapabileceksiniz. 
3. Standartlara uygun olarak dairesel hareketle 

g¿­ aktarēmē yapabileceksiniz. 

EĴĶTĶM ¥ĴRETĶM 

ORTAMLARI VE 

DONANIMLARI  

Ortam:  Mekanik atelye, bilgisayar laboratuvarē, 

Donanēm: Mekanik atelye takēm tezg©hlarē, eĵe, gºnye, ­eki­, 
pense, tornavida, mengene, kumpas, markacē boyasē, ­izecek, 
pergel, nokta, a­ē gºnyesi, mihengir, pleyt, ­elik cetvel 

¥L¢ME VE 

DEĴERLENDĶRME 

Her faaliyetin sonunda ºl­me sorularē ile ºĵrenme d¿zeyinizi 
ºl­eceksiniz. Araĸtērmalarla, grup ­alēĸmalarē ve bireysel 
­alēĸmalarla ºĵretmen rehberliĵinde ºl­me ve deĵerlendirmeyi 
ger­ekleĸtirebileceksiniz. 
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GĶRĶķ 
Sevgili ¥ĵrenci, 
 

Bu mod¿lde, fiziĵin mekanik koluna ait hesaplarē gºzden ge­ireceksiniz. Bu 
hesaplarda maddesel nokta kavramēndan rijit yani katē cisim hesaplarēna adēm atacaksēnēz. 
¢evremizde karĸēmēza ­ēkan ­eĸitli par­alardan oluĸan ve bir fonksiyon icra eden 
tertibatlarēn gºrev tanēmēnē yapabileceksiniz.  

 
Bu mod¿l ¿­ ºĵrenme faaliyetinden oluĸmaktadēr. 
 

ü D¿zlemsel mekanizmalar 
ü Dºnmenin kinematiĵi 
ü Genel d¿zlemsel hareket 
 
¥ĵrenme faaliyetlerinde konu, teorik bilgiden daha ­ok ºrnekler ¿zerinde 

anlatēlmēĸtēr. Her an karĸēmēza ­ēkabilecek ger­ek d¿nyadan ºrnekler problem ­ºz¿m¿nde 
kullanēlmēĸtēr.  

 
¥rnekler ­oĵunlukla adēm adēm anlatēlmēĸtēr. Bu yºntem problem ­ºz¿m¿ne katkē 

saĵlayacaktēr. Sorular ve sorunlar karĸēsēnda ­aresizliĵe d¿ĸmeden ºnce adēmlara bºlerek 
¿stesinden gelebilme kabiliyeti kazandēracaktēr. 

 
Mod¿l i­inde t¿rev ve vektºrel ­arpēm konularē problem ­ºz¿m¿n¿ basitleĸtirdiĵi i­in 

kullanēlmēĸtēr. Aynē zamanda ºĵrencilerin ºĵrendiĵi matematik kavramlarēnē kullanma 
imk©nē da saĵlamaktadēr.  Bu konularēn matematik ºĵretmenleri ile konuĸularak konularēn 

m¿fredat i­indeki yerine gºre ºĵrencilere anlatēlmasē ya da hatērlatēlmasē saĵlanmalēdēr. 
 

GĶRĶķ 
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¥ĴRENME FAALĶYETĶ -1 
 

 

 
Standartlara uygun olarak dairesel hareketi doĵrusal harekete ­eviren d¿zenekler 

yapabileceksiniz. 
 

 
 
Sevgili ºĵrenci, bu ºĵrenme faaliyetinden ºnce aĸaĵēdaki hazērlēklarē yapmalēsēnēz. 
 
ü ¢evrenizde gºrd¿ĵ¿n¿z mekanizmalara ºrnekler veriniz. 

ü ¢ocuk oyuncaklarēnēn i­lerine bir gºz atarak mekanizmalarē inceleyiniz, 

m¿mk¿nse sēnēfa getiriniz. 

1. D¦ZLEMSEL MEKANĶZMALAR 
 
G¿­ ve hareket aktarēmēnda kullanēlan ºnemli makine elemanlarēndadēr.  
 

1.1. D¿zlemsel Mekanizma Tanēmē 
 
Mekanik par­alarēn bir araya getirilmesiyle bazē iĸlerin bu oluĸturulan d¿zenekle 

yerine getirildiĵini ­evremizde ­ok sēk ĸahit olmaktayēz. G¿ndelik hayatta iĸimizi ­ok 
kolaylaĸtērdēĵē gibi bir­ok teknolojik aygētēn arkasēnda da hep o mekanik par­alar vardēr. Ķĸ 
yapan bu mekanik par­alar grubuna mekanizmalar denir. Bir sonraki konuda olduĵu gibi 
mekanizmalar i­in daha teknik bir tanēmlama yapēlabilmesine karĸēn g¿ndelik hayatēmēzda 
mekanizmalar amaca yºnelik iĸ yapan mekanik par­alardēr. Amaca yºnelik iĸi yorumlarken 

mekanik par­alarēn niteliĵinden pek bahsedilmez. ¥rneĵin bir CDôyi yuvasēndan dēĸarē 
­ēkarērken o iĸi yapan mekanik ve elektronik elemanlardan ziyade CD ­ēkarma 

mekanizmasēndan sºz edilir.  

 

ķekil 1.1: CD s¿r¿c¿ 

¥ĴRENME FAALĶYETĶ -1 

AMA¢ 

ARAķTIRMA 
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Yine otob¿s kapēlarēnēn a­ēlmasē ve kapanmasē, otomobil krikolarē, ayarlē pensler, 
zayēflama aletleri, ara­larēn cam silecekleri hep mekanizmalarēn yardēmēyla ­alēĸmaktadērlar.  

 

ķekil 1.2: Mekanizma ºrnekleri  

 
Mekanizmalarē oluĸturan t¿m mekanik par­alar, geometrisine baĵlē olarak hareket 

eder. Par­alar arasēnda bir baĵlantē vardēr. Bu baĵlantē saĵlanmazsa mekanizmadan beklenen 
gºrev tam olarak ger­ekleĸemez. ¥rneĵin, akordeon tipi bir takēm ­antasēnda bºlmeler 
arasēndaki irtibat ­ubuklarēnda bir oransēzlēk varsa ­antanēn kapanmasē ve a­ēlmasē anēndaki 

paralellik saĵlanmaz. 

 

ķekil 1.3: Takēm ¢antasē 

Mekanizmalarē incelemenin birbirinden farklē iki yºn¿ vardēr. Tasarēm ve analiz. 
Tasarēm; istenen bir amacē ger­ekleĸtirebilecek ĸekilde her bir par­aya ĸekil verilmesi, 

boyutlandērēlmasē ve malzeme se­imidir. Analiz ise var olan ya da ºnerilen bir tasarēmēn 
istenen gºreve uygunluĵunun araĸtērēlmasē, yani mekanik ve mukavemet hesaplarēnēn 
yapēlmasēdēr.  Mekanik hesaplarda hareket ve bu harekete sebep olan kuvvetler incelenir. Bu 
ilk defa 1775 yēlēnda Euler tarafēndan sēnēflandērēlmēĸtēr. 
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ķekil 1.4: Mekaniĵin sēnēflandērēlmasē 

ü Statik:  Cisimlerin durgun haldeki durumlarēnē inceler. 
ü Dinamik:  Cisimlerin hareket halindeki davranēĸēnē inceler. 
ü Kinematik:  Dinamiĵin alt dalēdēr. Cisimlerin hareketini, hēz ve ivme yºn¿nden 

inceler. 
ü Kineti k:  Dinamiĵin alt dalēdēr. Cisimlerin hareketini, o hareketi doĵuran 

kuvvetleri dikkate alarak inceler. 

 
Tasarēmda ilk adēm par­a geometrisine karar verme sonrasē kinematiĵini anlamaktēr. 

Mukavemet biliminde ise gelen kuvvetlere karĸē makine par­alarēnēn boyutlandērēlmasē 
incelenir. G¿nl¿k hayatēmēzda karĸēmēza ­ēkan mekanizmalarē gruplaya ayērmadan ºnce 
mekanizmalarē anlamada temel teĸkil edecek yapē taĸlarēnē inceleyelim. 

 

1.2. Uzuvlar ve Mafsallar 
 
Mekanizmalar hareket tipine baĵlē olarak d¿zlemsel, k¿resel ve uzaysal olmak ¿zere 

¿­e ayrēlēr. Mekanizmanēn kinematik yapēsē hangi uzvun hangi uzva ne ­eĸit mafsalla 

baĵlandēĵē bilgisini saĵlar. 
 
Kuvvet uygulandēĵēnda her cisim ĸekil deĵiĸtirir. Fakat m¿hendislik hesaplamalarēnda 

cisimlerin, kuvvetlerin etkisi altēnda ĸekil deĵiĸtirmediĵi, cisme ait iki nokta arasēndaki 
uzaklēĵēn sabit kaldēĵē ya da ihmal edilebilir derecede olduĵu kabul edilir. Bºyle cisimlere 
rijit cisimler ya da katē cisimler denir. Cismi rijit kabul etmek, mekanizmanēn kinematik 
hesaplarēnē kolaylaĸtērēr. Buna raĵmen aĵērlēk­a hafif ve hēzēn y¿ksek olduĵu yerlerde cismin 
ĸekil deĵiĸiminin olabileceĵi de gºzden uzak tutulmamalēdēr. Bu cisimler bizim 

uygulamalarēmēzda rijit olarak kabul edilecektir. 
 
Bir makineyi ya da mekanizmayē meydana getiren her bir elemana ñuzuvò denir. 

Kinematik a­ēdan aralarēnda herhangi bir gºreceli hareketi olmayan iki ya da daha fazla 
eleman da bir uzuv olarak kabul edilir. ķekil 1.3ôte gºr¿len takēm ­antasēndaki her bir 
eleman bir uzuvdur. ¢¿nk¿ birbirlerine gºre izafi bir hareketi vardēr. Uzuvlar mekanizma ya 
da makinede eĸli baĵlanēr. Yani tek baĸēna bir deĵer ifade etmez. Bu iki uzuv arasēndaki 

baĵlantēya ñmafsalò denir.  Mafsallar iki eĸ uzuv arasēndaki gºreceli harekete sēnērlama 
getirir. Mafsal tarafēndan izin verilen baĵēl hareketin cinsi, iki mafsal arasēndaki temas 
y¿zeyinin bi­imiyle alakalēdēr. 
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Bir uzvun temas y¿zeyi bir ñeĸli elemanò olarak adlandērēlēr. Bºyle iki eleman bir 
ñkinematik eĸò oluĸturur. Kinematik eĸ elemanlarēnē temas ­eĸidine gºre d¿ĸ¿k ve y¿ksek 
eĸli elemanlar olarak ikiye ayērērēz. Elemanlardan birisi diĵerini ­evreliyor ya da ºrt¿yorsa 
bu ñd¿ĸ¿k eĸliò adēnē alēr.  Mektup k©ĵēdēnē zarf i­ine alēr.  Bu t¿rde elemanlar geometrik 

olarak birbirini tamamlar ve y¿zey temaslēdēr. ¥rneĵin bir y¿zey k¿resel ise diĵeri bunu 
kapsayacak ĸekilde ­ukurdur. ¥te yandan elemanlar birbirini kapsamēyorsa buna da ñy¿ksek 
eĸliò denir. ¢izgisel ya da noktasal olarak birbirleriyle temas ederler. 

 
ü Serbestlik Derecesi: Bir mekanizmada uzuvlarēnēn konumunu bulmak i­in 

gerekli olan parametredir. Uzuv ve mafsal sayēsēna gºre deĵiĸmektedir. ķekil 
1.5ôte gºr¿len ¿­ ­ubuktan oluĸan mekanizmanēn her bir uzvunun konumunu 
sºylemek i­in ­ubuklarēnēn boyutunun yanēnda iki uzuv arasēndaki bir a­ēnēn da 

bilinmesi gerekir. Bu a­ēdan yararlanarak uzuvlarēn u­ koordinatlarē bulunabilir. 
Bu y¿zden bu mekanizmanēn serbestlik derecesi birdir. Burada hemen belirtmek 
gerekir ki serbestlik derecesi (burada ẽ a­ēsē), uzuv boyutlarēna baĵlē deĵildir. 
Yani aĸaĵēda B uzvunun uzunluĵu 50 mm yerine 45 mm olsa yine de 
konumlarēn tayinin i­in bu a­ēya gerek vardē. Bu konuya daha sonra tekrar 
dºneceĵiz. 

 

ķekil 1.5: Serbestlik derecesi 

 

1.3. Mafsal ¢eĸitleri 
 
Mekanizmalarda iki tane y¿ksek ve altē tane d¿ĸ¿k eĸli baĵlantē ya da mafsallar sēk 

kullanēlērlar. Bunlarē kēsaca a­ēklayalēm. 
 
Dºner mafsal: Ķki eĸ eleman birbirine gºre bir eksen etrafēnda dºner. Hareketin 

miktarē mafsal geometrisine gºre sēnērlandērēlēr. Sadece tek bir serbestlik derecesine imk©n 
verir. Bu mafsala, menteĸe ya da pim mafsalē da denir. Mekanizmalarēn iĸlevsel ĸema 
resimlerinde R harfi ile temsil edilir.   
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ķekil 1.6: Dºner mafsal 

ü Prizmatik mafsal: Ķki eĸ eleman, mafsal geometrisine baĵlē olarak belirlenen 
bir eksen boyunca birbirine gºre kayar. Tek bir serbestlik derecesi vardēr. P 
harfi ile temsil edilir.    

 

ķekil 1.7: Prizmatik  mafsal 

ü Silindirik mafsal: Bir eksen etrafēnda dºnme ve bu eksen boyunca bir kaymaya 
izin verir. Bu y¿zden iki serbestlik derecesi vardēr. Silindirik mafsal, eksenleri 

paralel hem prizmatik hem de dºner mafsalēn seri halde baĵlanmasēna eĸtir. C 
ile gºsterilir.  

 

ķekil 1.8: Silindirik  mafsal 

ü Helisel mafsal: Vidalē sistemlerdir. Ķki eĸ elemanēn bir eksen etrafēnda dºnmesi 
ve bu dºnme sonucunda ilerlemesini saĵlar. Ķlerleme hareketi dºnme hareketine 

baĵlē olduĵundan helisel mafsal tek serbestlik derecesine sahiptir. ¢¿nk¿ dºnme 
olmazsa ilerleme olmaz. H ile gºsterilir.    
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ķekil 1.9: Helisel mafsal 

K¿resel mafsal: Bir k¿renin ekseni etrafēnda bir elemanēn diĵerine gºre serbest­e 
dºnmesini saĵlar. Eĸ elemanlar arasēnda bir ºteleme ve ilerleme hareketinin olmadēĵē bir 
ñbilya-yuvaò  mafsalēdēr. ¦­ serbestlik derecesi vardēr. Kinematik olarak ¿­ tane kesiĸen 
dºner mafsalēn eĸitidir. S harfi ile gºsterilir.  

 

ķekil 1.10: K¿resel mafsal 

Eĸli d¿zlem: Bir d¿zlem ¿zerinde iki ºteleme hareketi ve bu d¿zleme normal bir 
eksen etrafēnda bir dºnme hareketine izin verir. Bu y¿zden ¿­ serbestlik derecesi vardēr. 

 

ķekil 1.11: Eĸli d¿zlem 

Eĸ diĸli: Temas eden iki diĸin temas noktasēnda bir diĸlinin diĵerine gºre dºnme ve 
kaymasēna izin verir. Ayrēca her bir diĸlinin hareket uzayē dºnme eksenine d¿ĸey bir 
d¿zlemle sēnērlandērēlmēĸtēr. Ķki serbestlik derecesi vardēr. G harfi ile gºsterilir. 
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ķekil 1.12: Eĸ ­alēĸan diĸli 

Eĸli Kam: Kam adē verilen ĸekilli bir par­a ¿zerinde bir ucun dºnmesine ve 
kaymasēna sebebiyet verir. U­ kam ĸeklini izler. Cp ile gºsterilir. Kam ve izleyicinin daima 
temas halinde olmasēnē bir yay saĵlar. Ķki serbestlik derecesi vardēr. 

 

ķekil 1.13: Eĸ ­alēĸan kam 

Kamēn izleyici ile temas eden y¿zeyi amaca uygun olarak ĸekillendirilebilir. 

 

ķekil 1.14: ¢eĸitli kam y¿zeyleri 

Bundan baĸka ­ok yaygēn kullanēlan ¿niversal mafsal, kardan (cardan) ya da hooke 
mafsalē adē verilen karma bir mafsal daha vardēr. Kesiĸen iki dºner mafsaldan meydana gelir. 
¥zellikle eksenler arasēnda ka­ēklēk olan millerde hareket iletiminde kullanēlēr.   
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ķekil 1.15: Cardan kavrama 

Dºner, prizmatik, silindirik, helisel, k¿resel ve eĸli d¿zlem mafsallarē d¿ĸ¿k eĸlerdir. 
Diĸli ve kamlē mafsallar y¿ksek eĸlilerdir. Tablo1.1ôde kinematik mafsallarēn serbestlik 
derecelerin ve hareket t¿rlerini ºzetlemektedir. 

 

Kinematik Eĸ Simge Ser. Der. Dºner ¥teleme 

Dºner R 1 1 0 

Prizmatik P 1 0 1 

Silindirik C 2 1 1 

Helisel H 1 1 Dºner mafsala baĵlē 

K¿resel D 3 3 0 

D¿zlem E 3 1 2 

Eĸ Diĸli G 2 1 1 

Eĸli Kam Cp 2 1 1 

Tablo 1.1: Mafsallarēn serbestlik dereceleri 

1.4. Kinematik Zincirler  
 
Mafsallarla baĵlē olan rijit gºvde ya da uzuvlarēn birbirine baĵlanmasēyla kinematik 

zincirler oluĸur. Bir kinematik zincirdeki her bir uzuv sadece bir yol ¿zerinden tek bir uzva 
baĵlē ise bu zincire ña­ēk-­evrimli zincirò denir. ¥te yandan her bir uzuv bir diĵer uzva en 
azēndan iki farklē yoldan baĵlanēyorsa ñkapalē-­evrimli zincirò denir. Bir kinematik zincirin 
hem a­ēk hem de kapalē zincire sahip olabileceĵi unutulmamalēdēr. Bºyle zincirlere de ñhibrit 
ya da karēĸēk zincirò adē verilir. 

 
Kinematik zincirdeki uzuvlarēn biri bir yere baĵlanērsa bu zincire mekanizma denir. 

Kurallara baĵlē uzva, sabit uzuv denir. Se­ilen bir uzva kuvvet uygulanarak kurallara gºre 
hareket ettirilirse diĵer t¿m uzuvlar, serbest halde deĵilse mafsallara baĵlē olarak zoraki 
hareket ederler. 
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ķekil 1.16: Kinematik zincir  

Buna gºre bir mekanizma hareket ve/veya dºnd¿rme momentini (tork) bir uzuvdan 
diĵer uzva aktaran bir aygēttēr. ķekil1.17ôde ­eĸitli uzuvlardan meydana gelen bir krank-biyel 
mekanizmasēnē gºstermektedir. Bu mekanizma krankēn daimi dºnme hareketini pistonun 
gidip geri gelme hareketine ­evirmektedir. 

 

ķekil 1.17: Krank -biyel mekanizmasē 

Bir ya da daha fazla mekanizma, hidrolik-pnºmatik ve elektriksel bileĸenlerle bir 
araya getirildiĵinde makine adēnē alēr. Makineler, bir enerji t¿r¿n¿ bir ama­ doĵrultusunda 

faydalē enerjiye ­eviren birden fazla mekanizma ve bileĸenlerin bir araya getirilmesidir. 
Mekanizmanēn sabit ve baĸlangē­ noktasē mafsallarla birbirine baĵlanmēĸ rijit gºvdelerdir. 

 
Makine ile mekanizma arasēndaki benzerlikler ĸºyle sēralanabilir. 
 
ü Her ikisi de rijit gºvdelerden oluĸur. 
ü Gºvdeler arasēndaki gºreceli hareketler belirlidir. 

 
Ķkisi arasēndaki farklar ise; 
 
ü Makineler enerjiyi iĸ yapmak ¿zere dºn¿ĸt¿r¿r. Mekanizmalarēn bºyle bir ĸeyi 

yapmasē zorunlu deĵildir.   
ü Makineler de birden fazla mekanizma bulunabilir. Mekanizma makinenin 

sadece bir gºrevini ¿stlenir. Bir mekanizma birden fazla makinede 
kullanēlabilir. 

 

1.5. Mekanizma ¢eĸitleri 
 

Mekanizma sabit bir iĸi g¿venle yapar. Bug¿n y¿ksek teknolojili bir­ok makine 
elektronikle destekli olsa da mekanizmaya ilgi hi­bir zaman azalmamēĸtēr. Oyuncaklarda, 
takēm tezg©hlarēnda, el aletlerinde hemen hemen her g¿n karĸēmēza ­ēkmaktadēr ve ­ēkmaya 
da devam edecektir. ¢¿nk¿ mekanizma da elektronik de birbirini destekler. ¥rneĵin yazēcēda 
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k©ĵēt alma mekanizmasē olmadan yazēcēyē kullanmak m¿mk¿n deĵildir. Mekanizmalarē 
kesin olarak sēnēflandērmak m¿mk¿n olmamakla beraber belirli gºrevleri ¿stlenenleri bir 
araya toplanabilir. 

 

Aĸaĵēdaki liste, hareket tiplerine gºre mekanizmalarēn fonksiyon listesidir. 
 
ü Salēnēm hareketi yapan mekanizmalar 
ü Ķleri-geri ­alēĸan mekanizmalarē  
ü Ķndeksleme mekanizmalarē  
ü Tersine hareket ¿reten mekanizmalar 
ü D¿z-­izgi ¿reteci mekanizmalar 
ü Kaplinler  

ü Kayēcē mekanizmalar  
ü Durma ve bekleme mekanizmalarē  
ü Eĵri ¿rete­leri 
ü Sēkma ve konumlama mekanizmalarē 
ü Doĵrusal hareketlendirici mekanizmalar 
 

1.5.1. Salēnēm Hareketi Yapan Mekanizmalar  
 
Bu tip mekanizmalar salēnēm hareketi yapar. Salēnēm hareketi ileri-geri hareketi 

yaparken her seferinde aynē yolu takip eder. Duvar saatlerinin sarkacē gibi. 

 
ü Dºrt ­ubuk mekanizmasē: En sēk karĸēmēza ­ēkan mekanizmadēr. Biri sabit 

¿­¿ hareketli dºrt uzuvdan meydana gelir. Uzuvlar arasē mafsalla baĵlanmēĸtēr. 

 

ķekil 1.18: Dºrt ­ubuk mekanizmasē 

Kendimiz de basit­e bir dºrt ­ubuk mekanizmasē oluĸturabiliriz. Kalēn kartondan ķekil 
1.19ôda gºr¿len ºl­¿lerde dºrt tane ĸerit keselim ve birer toplu iĵne ile birleĸtirelim. Burada 
toplu iĵne mafsal gºrevini ¿stlenmektedir.120 mm ºl­¿s¿ndeki ĸeridi sabit tutarak 60 

mmôlik ĸeridi saĵa sola hareket ettirin. 100 mmôlik ĸeridin salēnēm hareketi yaptēĵēnē 
gºreceksiniz. 80 mmôlik ĸerit ise burada irtibat gºrevi ¿stlenir. 
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ķekil 1.19: ¢ubuk ºl­¿leri 

Dºrt ­ubuklu mekanizmalarda bir uzvun sabitliĵi zorunludur. Elde edilecek harekete 
gºre se­ilen bir uzva hareket verilir. Bir mesnede sabitlenen ve hareket boyunca diĵerlerine 
referans olan uzva ­er­eve denir. ¢er­evenin her bir yanēndaki uzuvlara krank  ya da yan 
uzuv, karĸēsēndakine de irtibat uzvu  ya da biyel denir. ķekil 1.20ôde sabit uzuv hareketsiz 

kalmak kaydēyla C mafsalēna hareket verilmiĸtir. 

 

ķekil 1.20: Dºrt ­ubuk mekanizmasēnēn hareketi 

Uygulamada ­er­eve uzuv yerine, kranklarēn yataklanmēĸ haline de rastlanēr. Genelde 
hareket eden ¿­ tane uzuv gºz¿kse de iki yatak arasē da bir uzuv sayēlēr. 

 

ķekil 1.21: Yataklanmēĸ dºrt ­ubuk 

Dºrt ­ubuklu mekanizmanēn serbestlik derecesi birdir. ķimdi bunun nasēl olduĵunu 
yukarēdaki ĸekilden yararlanarak gºrelim. Uzuvlar arasē mesafeyi bulmak i­in mafsallardan 

birbirine ­izgiler ­izelim. Eĵer q a­ēsēnē bilirsek her bir uzvun mafsal noktalarēnēn yerini 

bilebiliriz. 
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ķekil 1.22: Serbestlik derecesinin tayini 

Serbestlik derecesini tayin i­in  

( )
1

1
j

i

i

F l j fl
=

= - - +ä  form¿l¿ kullanēlēr. Burada, 

F:  Mekanizmanēn serbestlik derecesi 

l : Mekanizma t¿r¿ne baĵlē serbestlik derecesi 

 l=3 D¿zlemsel mekanizmalar i­in 

 l=7 Uzaysal mekanizmalar i­in 

l  : Sabit uzuv dahi mekanizmadaki uzuv sayēsē 

j  : Mekanizmadaki toplam mafsal sayēsē 

i
f : Ķ. mafsalēn serbestlik derecesi 

 
Dºrt ­ubuklu mekanizmanēn verilerini bu form¿le uygulayalēm.  
 

l = 4  (4 uzuv) 

j  = 4  (4 mafsal) 
fi =1  (dºner mafsal olduĵundan) 

1

j

i

i

f
=

ä  = 
4

1

i

i

f
=

ä = 4 (4 mafsal da dºner olduĵundan) 

l = 3  (d¿zlemsel mekanizma) 
F = 3 ( 4 ï 4 ï 1 ) + 4 

F = 1 
D¿zlemsel mekanizmalar i­in yukarēdaki form¿l¿n pratik ĸekli olan F=3L-2J-3 

form¿l¿ de kullanēlabilir. L=4 ve J=4, form¿lde yerine konulursa; F=12-8-3=1 bulunur. Dºrt 
­ubuk mekanizmasē, uzuvlarēn hareket kabiliyetine gºre ¿­ bºl¿me ayrēlēr. 

 
ü Fonksiyon ¿retimi: ¢er­eveye baĵlē krank uzuvlarē arasēndaki gºreceli hareketi 

arasēndaki iliĸki. Demir yollarēnda bir kolla ray yºnlerinin deĵiĸtirilmesi gibi. 
ü Yºr¿nge ¿retimi: Hareketli uzuvlar ¿zerindeki noktalar, sabit uzva gºre ­eĸitli 

eĵriler ­izecektir. Uygun uzuv boyutlarē se­imi ile bu eĵri belirli aralēklarda bir 
doĵruya, daireye ya da baĸka bir eĵriye dºn¿ĸebilir. 
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A mafsalē sabitlendiĵinde D uzvu dºnd¿r¿l¿rse B uzvu ķekil 1.23ôde gºsterilen 
salēnēm hareketini yapar. 

 

ķekil 1.23: Salēnēm hareketi yapan mekanizma 

 

ķekil 1.24: ¢er­evesiz salēnēm hareketi 

ķekil 1.25ôte, dikiĸ makinesinin iĵneye salēnēm hareketi veren mekanizmasē 
gºr¿lmektedir. C biyel uzvu, salēnēm (sarka­) hareketi yapmaktadēr. 

 

ķekil 1.25: Dikiĸ makinesi mekanizmasē 
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ü  ¢ubuklarēn uygun konuma getirilmesi ile hareket dºn¿ĸ¿mleri saĵlanēr. Bunlar: 
 

¶ Sabit ya da deĵiĸken a­ēsal hēzlarda dºnme hareketini dºnme hareketine 

¶ Sabit ya da deĵiĸken a­ēsal hēzlarda dºnme hareketini salēnēm hareketine 
(sarka­) ya da git-gel hareketine 

¶ Sabit ya da deĵiĸken a­ēsal hēzlarda salēnēm hareketini salēnēm hareketine 
ya da git-gel hareketini yine git-gel hareketine 

 
ñDºrt ¢ubuk Mekanizmasē Grashof Teoremiò uyarēnca hareket eder. 
 
ü Grashof Teoremi: Bir mekanizmada ­ubuk boyutlarēnēn birbirine oranē hareket 

ºzelliklerini belirlemektedir. Krank diye tabir edilen uzuv, sabit uzva gºre tam 
bir dºnme ya da bunun yerine salēnēm (salēnga­) hareketi yapabilir. 

 

 

ķekil 1.26: Krankēn hareketleri 

Sabit uzva baĵlē uzuvlarēn yaptēĵē harekete gºre dºrt ­ubuk mekanizmasēnēn ¿­ 
deĵiĸik hareket tipi ortaya ­ēkmaktadēr. Bunlar: 

 
a) Sabit uzva baĵlē iki uzuv da tam dºnme yapabilir. Bºyle mekanizmalara ñ­ift 

kranklēò mekanizma denir. 

 

ķekil 1.27: ¢ift krank mekanizmasē 

En kēsa uzuv olan B uzvu, ķekil 1.26ôda gºr¿ld¿ĵ¿ gibi sabitlenmiĸtir. A ve C 
uzuvlarē kranktēr. A ve C kranklarē sabit bir hēzla dºnse bile D uzvu sabit hēzda 
dºnmeyecektir. 
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b) Sabit uzva baĵlē iki uzuv da sadece salēnēm yapar. Bu tip mekanizmalara ñ­ift 
manivelalēò denir.  

 

ķekil 1.28: ¢ift manivela sistemi 

 En kēsa uzuv olan B uzvunun karĸēsēndaki D uzvu sabitlenmiĸtir. A ve C uzuvlarē 
manivela (sarka­ ya da salēnga­) gºrevi yapar. 

 

ķekil 1.29: ¢ift manivelanēn gemi kreynlerinde kullanēmē 

c) Sabit uzva baĵlē kēsa uzuv dºnerken diĵer uzuv salēnēr. Buna ñkrank- biyelò 
mekanizmasē denir. Dºrt ­ubuklu mekanizmanēn ºzel bir halidir. 

 

 

ķekil 1.30: Krank biyel mekanizmasē 
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Bu mekanizma dairesel hareketi git-gel hareketine dºn¿ĸt¿rmek i­in kullanēlēr. Ķleri 
geri hareket eden C uzvuna biyel, B uzvuna ise krank denir. Dºrd¿nc¿ uzuv, hayali olarak 
sonsuz uzunlukludur. ¢¿nk¿ bir d¿z bir ­izgi ¿zerinde, yani doĵrusaldēr. Bunun yerine 
piston konulmuĸtur. Piston hēzēnēn nasēl deĵiĸtiĵine dikkat edelim. (ķekil 1.29) Piston bir 

u­tan baĸlar ve hēzēnē artērēr. Hēz sēnērēnēn en ¿st deĵerine yolunun ortasēnda bir yerde ulaĸēr 
ve zamanla hēzē azalmaya baĸlar. Kursunun sonunda hēzē sēfērlanēr. Dºrt ­ubuk 
mekanizmasēnēn hareket a­ēsēndan farklē bu ¿­ tipi, uzuv uzunluklarēna baĵlēdēr. 
Mekanizmadaki ­ubuklarē ĸu ĸekilde adlandēralēm. 

  
s: En kēsa boyutlu uzvun uzunluĵu 
l:  En uzun uzvun uzunluĵu 
p,q: Diĵer uzuv boyutlarē 

 
Grashof Teoremi uzuv boyutlarēna baĵlē olarak dºrt ­ubuk mekanizmasēnē ĸu ĸekilde 

sēnēflar: 
 
a) s + l > p +q ĸartē saĵlanēyorsa yani en uzun uzuv ile en kēsa uzvun toplamē diĵer iki 

uzvun toplamēndan daha kēsa ise mekanizma tipini sabit olan uzvun t¿r¿ belirlemektedir. 
ķekil 1.31ôde ºrnek bir mekanizma verilmiĸtir. 

 

ķekil 1.31: ¥rnek mekanizma ºl­¿leri 

Burada s=90, l=190, p=170 ve q=120 mmôdir. 
 
190 + 90  <  170 + 120 

280   < 290  
 
Gºr¿ld¿ĵ¿ gibi ĸart saĵlanēyor. Buna gºre; 
 

¶ En kēsa uzuv kranklardan biri yani ­er­eveye baĵlē uzuvlardan biri ise 
mekanizma, bir krank biyel mekanizmasēdēr. 

¶ En kēsa uzuv ­er­eve ise mekanizma ­ift krank mekanizmasēdēr. 

¶ En kēsa uzuv biyel ise mekanizma, ­ift manivela mekanizmasēdēr. 
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Bu durum Tablo 1.2ôde gºr¿lmektedir. 

En Kēsa Uzuv Tip 

¢er­eve ¢ift-Krank 

Krank Krank-Biyel 

Biyel ¢ift Manivela 

Tablo 1.2: Sabit uzva gºre mekanizma tipi 

b)s + l = p +q ise yani en uzun uzuv ile en kēsa uzvun toplamē diĵer iki uzvun 

toplamēndan daha uzun ise hangi uzuv sabit olursa olsun sadece salēnēm a­ēlarē deĵiĸen ­ift 
manivela mekanizmasē elde edilir. 

 
c)s + l = p +q  ise 1. maddede a­ēklanmēĸ olan ¿­ durumdan birisi elde edilir. Ancak 

burada t¿m uzuvlarēn tek bir doĵru ¿zerinde olacaĵē tehlikeli bir durum ortaya ­ēkacaktēr. 
¥rnek olarak ķekil 1.32ôde gºr¿len mekanizmada uzuv toplamlarē eĸitlenmiĸ ( s + l = p +q) 

ve 90 mm uzunluĵundaki uzuv, saat yºn¿nde tersinde dºnd¿r¿lm¿ĸt¿r. Dºrt uzuvda 1800lik 
a­ēda ­izgi haline gelmektedir. 

 

ķekil 1.32: ¥rnek mekanizma ºl­¿leri 

3 numaralē durumun ºzel bir hali paralelogram mekanizmasēdēr. Bu durumda 
­er­eveye baĵlē krank uzuvlarē birbirine eĸittir.  

 

ķekil 1.33: Paralelogram 

A uzvu sabitlenmiĸken B ve D uzuvlarē daima parallel hareket eder. C uzvu ise daima 
paralelliĵini korur. Bu tertibat bir robot eline (ķekil 1.33) ya da pres makinesine (ķekil 1.34) 

uygulanabilir. F uzvuna bir baskē tatbik edilirse E uzvu ­ekilir. Akabinde B ve C uzuvlarē 
d¿z ­izgi olur ve Dôde b¿y¿k bir kuvvet oluĸur. Metal takēm ­antalarēnda ve kep­elerde de 
kullanēm alanlarē vardēr. 

  

 
Toggle mechanism 
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ķekil 1.34:Pres tertibatē 

Paralelogramēn bir uygulamasē da pantograftēr. Bir noktanēn hareketini k¿­¿k ya da 

b¿y¿k ºl­ekli olarak takip etmek i­in kullanēlēr. P noktansēn hareketi, P noktasē tarafēndan 
takip edilir. Bunun i­in a, b, c ve d ­ubuklarēnēn eĸit uzunluklu olmasē gerekir.  

 

ķekil 1.35: Pantoĵraf mekanizmasē 

Pantograf, elektrikli trenlerde de karĸēmēza ­ēkmaktadēr. ñMaĸaò olarak tabir edilir. 
Elektrik hatlarēna baĵlanabilmek i­in lokomotiflerin ¿zerinde a­ēlēr kapanēr mekanizma bir 
pantograftēr. 

 

ķekil 1.36: Akēm toplayēcē 

¥rnek: A uzvu 60, B uzvu 20, C uzvu 50 ve D uzvunun uzunluĵu 45 birim olduĵuna 
gºre D uzvunun salēnēm a­ēsēnē (ɗ) hesaplayēnēz. A uzvu sabit ve B uzvu bir kranktēr. 

 
(P noktasē P1 ve P2 noktalarē arasēnda gidip gelmektedir).  
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¢ºz¿m: Bir ¿­gende tanēmlanmēĸ olan cosinus teoremini hatērlayalēm. 

 
 

Salēnēm a­ēsē q, q2 ve q1 a­ēlarē arasēnda kalan a­ēdēr. ¥nce q1 a­ēsēnē bulalēm. q1 
a­ēsēna denk gelen ¿­geni mekanizmanēn hareket grafiĵinden elde edelim. 

 
 

2 2 2

1

1

30 60 45 2 60 45 cos

900 3600 2025 5400 cos

x x x

x

q

q

= + -

= + -
 

1

(3600 2025) 900
cos

2 60 45x x
q

+ -
=  

1

0

1

cos 0.875

29

q

q

=

=
 

 

q2 a­ēsēna denk gelen ¿­geni mekanizmanēn hareket grafiĵinden elde edelim. 
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2 2 2

2

2

70 60 45 2 60 45 cos

4900 3600 2025 5400 cos

x x x

x

q

q

= + -

= + -
 

2

(3600 2025) 4900
cos

2 60 45x x
q

+ -
=  

2

0

2

cos 0.134

82.3

q

q

=

=
 

 
Salēnēm a­ēsē: 
 

2 1

0 082.3 29

q q q

q

= -

= -
 

053.3q= bulunur. 

 
¥RNEK: Biyelin (x) yer deĵiĸtirmesini, r uzunluĵu 200 [mm], l uzunluĵu 1200 [mm] 

ve (ɗ) a­ēsē 60Á i­in hesap ediniz. 
 

 
 

4 3-x x x=   4x r l= +
 

 3 1 2x x x= +  

 



 

 23 

1
1 r.cos cos

r

x
x q q= ­ =  sin r.sin

r

h
hq q= ­ =     

 

 

r.sin
sin

h

l l

q
a= =                  2 .coslx a=  

 

 olduĵunu hatērlayarak  

 

2

2 . 1 sinlx a= -                  

2

2

r.sin
. 1l

l
x

qå õ
= -æ ö

ç ÷
 

 

( )
2

3

r.sin
r.cos . 1l

l
x

q
q
å õ

å õæ ö= + -æ ö
æ öç ÷
ç ÷

 

 

( ) ( )
2

4 3

r.sin
r+ r.cos . 1- l l

l
x x x

q
q

ë ûå õ
î îå õæ ö= - + -ì üæ ö

æ öç ÷î îç ÷í ý

=  

 

( ) ( )
2

0
0 200.sin60

200+1200 200.cos60 1200. 1
1200

x

ë ûå õ
å õî îæ ö- + -ì üæ ö

æ öç ÷î îç ÷í ý

=  

112.6x mm=  

 
ü Hēzlē Dºn¿ĸ Mekanizmasē: ķekil 1.37ôde D uzvu d¿zg¿n a­ēsal hēzla 

dºnmektedir. 1 ve 2 numaralē konumlar B ve D uzuvlarēnēn gidebileceĵi yerleri, 
3 ve 4 numaralē konumlar ise her iki uzvun aynē hizada olduklarē konumlarē 
gºstermektedir. Ķleri yºnde katedilen mesafe ile geri dºn¿ĸ a­ēsē dolayēsēyla 
mesafesi birbirinden farklē olduĵundan dairesel hareketi git gel hareketine 
­evirir. Fakat krank kayēcē mekanizmasēndan farklē olarak gidiĸ hēzē dºn¿ĸ 
hēzēndan farklēdēr.  
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ķekil 1.37: Hēzlē dºn¿ĸ mekanizmasē 

S¿r¿c¿ kolun altēndaki kanca kolu soldan saĵa gºt¿rmek i­in birka­ derece s¿rmek 
zorunda; dºnmenin geri kalan kēsmē kolu getirmek i­in kullanēlēr. Bu oran: 

 

180b a

a a

-
=

        ĸeklindedir. Burada          
cos

a

b
a=
ôdēr. 

 
Kesme ve dºn¿ĸ oranlarē genelde 2:1 ve 3:1 oranēndadēr. 
 
ķekil 1.38ôde Whitworth hēzlē geri dºn¿ĸ mekanizmasē gºr¿lmektedir. Yarēĵēn 

altēndaki menteĸe, kolun soldan saĵa dºnmesi i­in ­ok az bir a­ēda dºner. Geri kalan a­ēyē da 
kolu geri dºnd¿rmek i­in kullanēr. Bu mekanizmanēn daha geliĸmiĸ ĸekli ilerde gºr¿lecek 
olan ve vargel tezg©hlarēnda kullanēlan kulis tertibatēdēr.  

 

ķekil 1.38: Whitworth geri dºn¿ĸ mekanizmasē 

ü Kam ve Ķzleyici Mekanizmasē: ķekil 1.39ôda basitleĸtirilmiĸ bir izleyici 
mekanizmasē gºr¿lmektedir. C kamēnēn dºn¿ĸ¿ D ­ubuĵunun sarka­ hareketi 
yapmasēna sebep olacaktēr. Burada D ­ubuĵunu kamēn y¿zeyi ile daima temasta 
tutacak herhangi bir ĸey gºsterilmemiĸtir. 
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ķekil 1.39: Ķzleyici mekanizmasē 

ü D¿z Diĸli-Kremayer Diĸli: Kranka baĵlē olan biyel kolunun dºnmesiyle 
kremayer diĸli ileri-geri hareket edecek, bunun neticesinde b¿y¿k diĸli de 
salēnēm hareketi yapacaktēr. 

 

ķekil 1.40: Kremayer-d¿z diĸli mekanizmasē 

1.5.2 Ķleri-Geri ¢alēĸan Mekanizmalarē 
 
S¿rekli yºn deĵiĸtiren doĵrusal hareket, end¿stri dallarēnda hidrolik ve pnºmatik 

silindirlerle kullanēlēyor olsa da rijit cisimlerle saĵlanan hareketler ºneminden bir ĸey 
kaybetmemiĸtir. Dºrt ­ubuklu mekanizmalarēn deĵiĸik bi­imleridir. 

 
ü Ķsko­ Boyunduruĵu (Ķsko­ mekanizmasē): Kapalē bir alanda dairesel hareket 

eden bir kolun hareketini deĵiĸken doĵrusal harekete yani harmonik harekete 
­evirir. Tersi de m¿mk¿nd¿r. Bir piston ya da bir mil doĵrudan bir ­er­evenin 
i­indeki yarēk i­inde hareket eden kayan par­aya baĵlēdēr. Kayēcē par­a ise 
dºnen diske bir pimle baĵlēdēr. Kayēcē par­a s¿rg¿ olarak adlandērēlēr. 
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ķekil 1.41: Ķsko­ boyunduruĵu 

Disk dºnd¿k­e s¿rg¿ ­er­eve i­inde serbest­e aĸaĵē-yukarē kayabilmekte, ­er­eveye 
baĵlē mili ya da milleri saĵa-sola hareket ettirerek harmonik hareket yaptērmaktadēr. Hareket 
saĵ ya da sola yaklaĸtēĵēnda orta noktaya gºre biraz yavaĸlamaktadēr. 

 

ķekil 1.42: Ķsko­ boyunduruĵunun ­alēĸmasē 

Ķsko­ mekanizmasē krank mekanizmasē ile aynē iĸi yapmasēna raĵmen ­ēkēĸ hareketi 
tam bir sin¿s eĵrisidir (ķekil1.42). Daha k¿­¿k bir disk ºl­¿s¿ne sahip olmasēna raĵmen 
daha y¿ksek dºnd¿rme momenti (tork) oluĸturmaktadēr. S¿rg¿ yºn¿n¿n deĵiĸimi esnasēnda 
artan kuvvetler neticesinde pim de ve ­er­eve i­indeki yarēkta aĸēnma hēzlēdēr. ķekil1.43ôte 
bu mekanizmanēn kullanēm yerlerine ºrnekler verilmektedir. 
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ķekil 1.43: Ķsko­ boyunduruĵunun kullanēm yerleri 

Eksenleri ka­ēk krank s¿rg¿ mekanizmasē: Bazen krank ekseni ile s¿rg¿ ekseninin 
farklē olmasē istenir. Burada geri dºn¿ĸ hēzē, ilerleme hēzēndan ­ok daha fazladēr. ķekil 
1.44ôte iki farklē mekanizma ºrneĵi verilmiĸtir.  

 

ķekil 1.44: Krank -s¿rg¿ mekanizmasē 

ü Kulis Tertibatē: Vargel tezg©hē ºzellikle ­ok miktarda talaĸēn kaldērēlacaĵē 

d¿zlemsel y¿zeylerde kullanēlēr. Sabit baĵlanan kesici ¿zerinden ileri-geri giden 
kesici talaĸ kaldērēr. Kesiciye bu hareketi veren, hēzlē geri mekanizmasē ve 
eksenleri ka­ēk krank-s¿rg¿ mekanizmasēnēn geliĸtirilmiĸ hali olan kulis 
tertibatēdēr.O2 merkezli disk dºnd¿k­e, tezg©hēn ¿st kēsmē(ko­) ileri ve geri 
hareket eder. Ķleri yºndeki hareket geri yºndeki hareketten daha yavaĸtēr.  
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ķekil 1.45: Kulis  tertibatē 

Kulis tertibatēnēn mekanizmalarda ge­en ĸematik resmi ĸekilde gºr¿lmektedir. ķekil 
1.46ôte ise aynē iĸi yapan baĸka bir tasarēm, Whitworth hēzlē dºn¿ĸ mekanizmasēnē 
gºstermektedir. 

 

ķekil 1.46: Whi tworth hēzlē dºn¿ĸ mekanizmasē 

1.5.3. Ķndeksleme Kam Mekanizmalarē  
 
Ķndeksleme mekanizmasēnda, dºnme ya da salēnēm hareketleri aralēklarla meydana 

gelen adēmlama hareketine dºn¿ĸmektedir. Ķndeksleme kelime anlamēyla, bir tam dºnmeyi, 
eĸit par­alara bºlmedir. Saya­larda, takēm tezg©hlarēnēn indeksleme bºl¿mlerinde ve film 
ilerletme mekanizmalarēnda kullanēlmaktadēr. 

 
ü Cenova (Geneva) Mekanizmasē: Disk dºnerken disk ¿zerinde bulunan pim, 

ha­ ĸeklindeki par­a ¿zerindeki yarēĵa girer ve dºrtte bir dºnd¿r¿r. Pim yarēktan 
kurtulur ve tekrar diĵer yarēĵa girerek bir ­eyrek daha dºnd¿r¿r. 
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ķekil 1.47: Cenova mekanizmasē 

Disk ¿zerindeki yarēm ay ĸeklindeki ­ēkēntē, pim yarēktan ­ēktēktan sonra ha­ 

bi­imindeki par­ayē yerinde tutar. Pimin yarēĵa d¿zg¿n girebilmesi i­in kanallarēn hassas 
ĸekillendirilmesi gerekir. Kanal u­larēna belirli bir a­ēklēk verilerek de pimin yarēklara 
doĵrudan ­arpmasē ºnlenir. Cenova mekanizmasēnda yarēk sayēsē n ile gºsterilirse, dºnme 
a­ēsē, 

 

360

n
q=        ile ifade edilir.  

¥rneĵin 6 yarēk i­in dºnme a­ēsē 600dir. Yani s¿r¿c¿ diskin her bir devri yarēklē diskte 

altēya bºl¿nmektedir. S¿r¿c¿n¿n indeksleme anēnda dºnme a­ēsē ise 2qôdir. S¿r¿c¿ kendi 

dºn¿ĸ¿n¿n sadece bir bºl¿m¿ ile tablanēn dºnmesini saĵlar. 6 yarēklē i­in bu 1200dir. Kalan 
2400 tabla i­in durma dºnemidir. Bu arada bu tablaya baĵlē olan iĸ bitirilmelidir. ķekil 
1.48ôde d©hili ve k¿resel Cenova mekanizmalarē gºr¿lmektedir. Mil eksenleri kesiĸirse 
k¿resel mekanizma kullanēlēr. ķekil 1.49ôda doĵrusal Cenova mekanizmasēnē, ķekil 1.50ôde 

ise kam ile yapēlan kesikli hareket ¿retmeyi gºstermektedir. 

 

ķekil 1.48: Ķ­ten ve k¿resel Cenova mekanizmasē 
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ķekil 1.49: Doĵrusal Cenova mekanizma 

 

ķekil 1.50: Kamlē indeksleme 

Cenova mekanizmasēnda yarēk sayēsē genelde 4-12 arasēndadēr. Cenova 
mekanizmasēnēn bir adē da Malta Ha­ēôdēr. 

 
ü Diĸli ¢arklar: Diĸli ­arklar da kesikli hareket ¿retiminde kullanēlabilir. 

 

ķekil 1.51: Diĸli ­arklar 

ü Mandal diĸliler: Mandal diĸli mekanizmasē ­evresine belli bir ĸekilde diĸ 
a­ēlan bir ­arktan ve bu ­ark dºnerken ­ark diĸlerini takip eden bir mandaldan 
meydana gelir. ķekilde de gºr¿leceĵi gibi ­ark dºnd¿k­e mandalēn ucu diĸlerin 


















































































































