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DİNAMİK DERSİ

UYGULAMA ÇÖZÜMLERİ – 4

Çözüm – 1: Konum; r’yi t = 0.75 sn için değerlendirerek 
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{ }0.150k0.035j0.499ir −+=  m buluruz. Orijin noktasından sandığa olan mesafe;
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Hız; hız vektörü konum denklemi türetilerek elde edilir.
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t = 0.75 sn yerleştirerek hızın şiddeti için v = 1.02 m/sn elde ederiz.

İvme; Sandığın ivmesi,

{ } 2
sn0.75t

2 m/sn2m/sn)2cos(2)2sin(2 =⇒−−== =ajtit
dt
dva

Çözüm – 2: P noktasının hızı için 24t,3 == θ&& tr
olduğuna dikkat ederek, m/sn63 3ttrrvP +=+= θ&&

elde edilir. t = 1 sn  anında, 
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bulunur. Aynı şekilde ivme için;
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Çözüm – 3: Eksen takımı şekil üzerindeki gibi seçilsin. Buna göre; 
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K ππθπθ 2cos22sin =⇒= &&&  değerlerini kullanarak ivme ve şiddeti için sırasıyla,
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elde edilir.

Çözüm – 4: Verilen anda hareketli takımı O’ya bağlayıp sabit eksen takımıyla üst üste 
seçmek uygundur.
Hareketli takımın hareketi;
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Hareketli takıma göre P’nin hareketi (B’de iken);
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