DINAMIK DERSI
UYGULAMA COZUMLERI - 4

Coziim — 1: Konum; r’yi t = 0.75 sn icin degerlendirerek
r ={0.5sin(1.5)i + 0.5co0s(1.5)j — 0.2(0.75)k }

r= {0.499i +0.035)— O.lSOk} m buluruz. Orijin noktasindan sandiga olan mesafe;

r =4/(0.499)% + (0.035)* + (0.150)
r=0.522 m'dir.
r’nin dogrultusu birim vektoriin bilesenleri vasitasiyla elde edilebilir.
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kosiniisleri a, B ve y;

a =cos ' (0.956)=17.1°

S =cos™ (0.067) = 86.2°

7 =cos ™' (-0.287) =106° seklindedir.

Hiz; hiz vektori konum denklemi tiiretilerek elde edilir.

V= % = %[0.55in(2t)i +0.5cos(2t))— 0.2tk] = {1 cos(2t)i —1sin(2t)j— 0.2k} m/sn denklemde
t = 0.75 sn yerlestirerek hizin siddeti icin v = 1.02 m/sn elde ederiz.
Ivme; Sandigin ivmesi,

a= % = {~2sin(2¢)i — 2cos(2¢)j} m/sn® = a,_ ., =2 m/sn’

Coziim — 2: P noktasimn hizi i¢in 7 =3¢, 6 = 4t
olduguna dikkat ederek, v, = /- +r0 =3t + 61> m/sn
elde edilirs =1 sn aminda,

v, =36 +667 = v, =30 +6] = v, =+/(3)* +(6)*
Vp = 3+/5 m/sn
bulunur. Aym sekilde ivme icin;

a, =(F—ré>)i +(2r0+rf)j=a, = (3 - Gzz j(4t2 ) Jf + (2(3t)(4t2 )+ (%zz j(&)}j
a, =(3-241°F +(36t°)] elde edilirt=1sn anmnda,

a, =210 +36]= a, =(21)> +(36)* = a, =/1737 m/sn’




Cozim — 3: Eksen takinn sekil iizerindeki gibi secilsin. Buna gore;
r=sabit, 1=0, =0

0=K sinz?ﬁt —=6=K 2?ﬁcosz?ﬁt degerlerini kullanarak ivme ve siddeti icin sirasiyla,
2
a= (r —réz)ér + (2f6’+ ré)ég +728, >a= —r(Ksin%tj €, +r(K2?”cosz?ﬂtjé +0

2
a=rK, |K?sin? 2—ﬂt +(2—”j cos? 2—”t
P P
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elde edilir.

Coziim — 4: Verilen anda hareketli takimi O’ya baglayip sabit eksen takimyla iist iiste
secmek uygundur.
Hareketli takimin hareketi;

—

_ 1 TN i _ 2 — () 2T a2
vV =wxr = v, = wkx(r;1) = wr,j a, =oxr, —wr=0-wrni =>a, =-wrni

Q=w=wk Q=a=0 u = WXI,

Hareketli takima gore P’nin hareketi (B’de iken);
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Hiz: Vp = Vg +(VP/R) +§)‘er/R = W}"lj—uj—WI;X(l’zl?)iVP :(\/V}"1 —M—Wl"z)j

xyz

: 2
ap =ap +(aP/R)xyz + 20K (Vp g )y KD g — £27XT,

Xyz
2
0=-wri +(“—2Ji +2(W)kx(=uj) + 0 — w>(~1,1)
T,
. - u2 - - -
Ivme: 0=-w’ri +[—2ji +2wui+0+w’r,i yada
T,

u’ —w’nr, +2wr,u+w’r, =0  bulunur.
Buradan kok olarak,  u=wr, l: \/E - 1} elde ederiz.
I

: 2
ap =dy +(aD/R)xyz +2Qx(vyy ) e + T, — Q71

xyz
2

a, =-wri - (u—zjf — 2wl€x(—uj) +0—w(=ry)
r
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