Ornek: 1. Durum

Vg =V, -FG_BAX}-‘;Ml (1)

Alfixed)

Plane motion = Trenslativn with A + Ratation about A

Ornek: 2. Durum Eﬂﬂemse_l harelet = " A rim stelénmesi A efrafinda‘dsnme "
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(1) ve (2) nin karsilastirmasindan ;' L
=S : g
Vp=V,+@, %7, | | —— - 4

V. =ik aoxr | (128= % \ "

B . A aJB ."P'BMV Plane motion. ] Transhtionwith B+  Rotation about B
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Bu sonug geneldir, bu sebeple bir rijit cismin diizlemsel hareketindeki agisal hizin karsilastirma
noktasindan bagimsiz oldugu gériiliir.

Diizlemsel harekette ani ddnme merkezi :

Bir levhanin genel hareketini géz oniine alalim. Verilen herharigl bir anda levhann cesitli noktalanmin
ntzianamn, lavhanin en! dénme ekseni acdt verilan ve lavina diizlamineg dik olan bir eisen erahnda ddnmesi ile

ayni oldugu goriilecektir. Bu eksen levha dilziemint, ievhann anl dénme merkexi adi verilen bir hoktada keser.

Levhanin diizlemsel bir hareketi herhangi bir A kargilagtirma noktasinin Stelenmesi ve A etrafinda bir dénme

seklinde ikiye ayrnlablllmekteydi. Hizlar s6z konusu oldugu siirece, A noktasimin 6telenme hizi ‘-;A‘;' levhanin agisal

hizs @ verildiginde, levhanin tiim diger noktalanmn hizlan bunlara bagh olarak belirlidir

v, #0; @#0

Ve =0=V,+@dx¥,,

v
_VYu
Teia ™=

-

o Al i in kendisi ani 5 = =7 oLz
.= 0] ise Anoktasinin Vp = Yo+ B XFpc = DXy
donme merkezidir.

] ise levha dtelenme yapmaktadir.
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Ornek: Kaymadan yuvarlanan bir tekerin hareketi:
yerle gbz oniine alinan and

ekilde goriilen teker durumunda,

teras halinde olan bir A noktasmnin © anda y
Bu durumda bir B noktasinin hizi

V=V, +7,, =V, +®x T, olur. Bu du

da yere gdre hizi sifirdir

rumda A noktasi gai
—

gin tekerin tim

nme merkezi olup buan i
s kabul edilere

Sniine alinan anda ani do
noktalarinin hizi, _teker A etrafinda doniiyormt

hesaplanabilir.

levha iizerindeki iki

Ani dénme merkezinin yeri bagka iki §'ekilde daha tanimlanabilr. Bunun Igin

noktanin hizi verilmelidir.

VB ‘hizlan parale

a) sekhnde ‘7,4 ve

lursa veya (b) dekl VA ve VB hlz]ar

§|ddette olursa C anl donrn

yni
erkezi sonsuza gider ve 4,-7 ‘sifir nlur,

- zaman- le\(ha otelenme yap:yo

emektir.

@ | (6)

% it N\ /
Yuvarlanma e iz Egrisi .-’/ - {
i ' 12 egris
~—— —
’\'mmlalnnR = ‘
eirne . '
- {

\..._'._.-“'.'/

n bir levhanin ani dénme merkezi levhanin iistiinde veya diginda bulunabnlir

Diizlemsel hareket yapa
verilen bir t aninda ani dénme merkezuyle iist uste bulunan c noktasmm o

Eger levhanin dstiinde ise,

andaki hizi sifir olmak zorundadir.

Anl donma merkezl sadece verllen bir an igin gegerlidir. $u halde bir tamnda levhemn éni do.nme
|

merkezn ile ‘list liste olan bir [ noktaSl, genel olarak t+At amnda ani donme merkez: ||e ust USte

mayacaktlr' t amnda hizs sifir oldugu halde H-At aninda belkl dé smrdan farkll olacaktlr Bu |

i olarak c noktasmm “ivmesi sifir deglld:r, §u haide Ievhamn gegitll

bulun

demekttr kl gene
ivmeleri, _le_vha Cetrafmda dnn(jyomlug gibi ballrtllemez. '__ LT weal
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Diizlemsel harekette salt ve bac“:ul ivme:

‘M“ Bris4)n

£

I RPEOTON T ISR ¢ PRRPROTE

DAy
T

|-‘ [nﬂfr'l)r

== A mn @telenmesi + A eteafinda dlonime

Anin Stelenmesi. .. +.. A etrafinda dénme’ . J

; dp=a,+ag,

(g, 0), =aQ%XTy, 5 (ag ), =ra
(@5/.4)n =—a' Tara > (@pradn= ro’

—

= mo= 2=
Ag=a,+aXVg ,—@ I,

10

Diizlemde Donen Bir Talima Gére Bir Vektoriin Dedisiminin Hizi:

Baglangig noktalan aym olan sabit bir OXY takimi ile, dénen bir Ouv kargilagtirma takimi géz oniine alinsin.

uzayda bir maddesel nokta olsun. P nin ¥ yer vektdrii her iki takimda aym oldugu halde, bunun degisim hiz

lsegilen kargilagtirma takimina baglidir. Maddesel.noktanin Vp'salt hizt 7 nin sabit Oxyz takimina gore dF/dt

degisim hizi olarak tanimlanir. Bununla beraber vp hizi hareketli talimdan gézlenen OF [Ot dedigim hiz

cinsinden de belirlenebilir. Ouv hareketli takuiminin gz éniine alinan zamanda agisal hizi Qile gosterilirse,

(2), olarak P nin dénen takima gdre

P ‘0, s oAb degigim hizi tammlanirsa

i v —_— 3

P noktasi Ouv takimina gdre sabit olsayd! 5716t =0 olacagindan d7/dt degisim huzi (3) ifadesindek
ger P noktas a - .
dP/dt degisimi, Ouv ye rijit olarak bagh bir cismin 7 nin

k. Fakat bu durumda,
e egit glaca nda Ouyv takiminin agisa

g g u man a
una las“ayan llladd9591 "Oktas"““ |IIZIIII QOStelecektl. Bu"a ore oz on ne al a
[~

(3) son ikl terim noktanin hizint belirler. Bu durumda

1zl é oldugundan,

A R 000093000000
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U— —= > (5)
G W
(6)

(2) ve (4), (3) de yerine konursa _

¥ =hareketli takimin P ile gakigan noktasimin hiz1
Vp,r =P nin hareketli talama gore hizidir.

addesel noktanm ap salt ivmesi vP nin OXY ye gﬂre deglsxmmm iz olar

N

- dvp .d& . - dF d(JF
e Ta Yyt e), O

(7) deki son terim, (5) ifadesi dikkate-alinarak

alinirsa, (7) esitligi

12

40 . 87 &°F
14, __d__x,u;.gx(gx,\.,.gr F Pl e&F - ! (9) sexlinde elde ediiir.

_u' ,;'

P

-

(9) esitligin ilk iki teriminin toplam, g6z éniine alinan anda dénen talamin P ye ¢akigan
noktasinin 4y ivmesini verir. Diger taraﬁén.sonUncu.terim-ise P nin dénen takima gore
ap;r 1vmesini tammlar. Ugiincii terim 4, jle gosterilecek: ve bu terime tamamlayici ivme

veya Fransiz matemetikcisi iolis’ : . y 1o, )
y . ¢isi De Coriolis’ e izafeten - Coriolis lvmesi adi verilecektir.

Baéylece

dp =adp +EP/F+ECI (10)

ap =P maddesel noktasinin salt ivmeg; :
ar =hareketli takimm P ile ¢akigan noktasinp ivmesi
dp,r =P nin hareketli takima gére ivmes;j

G, =20x67/6t=20x7,,. =t '
C p/r =tamamlayicy jyme veya Coriolis jvmegj

—

13

Yine (7) deki ikinci ifadede goriilen dr/dt yerine (5) -
(8) ifadesindeki egsdegeri yaziip (8) de dikkate

= ; " 11
vp =1 maddesel noktasmmmrsalt izt o

-

Scanned by CamScanner



Coriolis ivmesi veya Tamamlayici ivme:

Su da belirtilmelidir ki, Coriolis ivmesi Q ve Vpp vektorlerine diktir ve “eer bu
vektorler paralel veya ikisinden biri sifir olursa bu ivme de sifira esit olur.

IR Y

Duzléh'lselzﬁgf‘éket g6z dniine almdigndan, ) vektdrii hareket diizlemine ve béylece Vp/z

“!

dik olur Bu durumda 4, nin giddeti 2 va, F Ye esittir ve dogrultusu ise Vp,r vektoriind

hareketli takimin dénme yéniinde 90° dondiirerek elde edilir. Bu durum agagidaki sekildg

goriilmekte olup burada P maddesel noktasi, O etrafinda Oxy takinu ile birlikte dénen pil
levha lizerinde bir yol ¢izer.
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