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1. HAFTA

Kapsam:
e Mekanigin tanimi
e Sl birim sistemi
e Temel Mekanigin Ilkeleri
e Kinematik ve kinetik kavramlari
e Vektorler: Tamamlayici bilgi
e Turev: Tamamlayici bilgi
* Integral: Tamamlayici bilgi



Mekanik

Mekanik, kuvvetlerin etkisi altinda cisimlerin hareketsiz yada hareket halindeki kosullarini
anlatan ve inceleyen bilim olarak tanimlanir.
Mekanik , hareketini inceledigi cisimlerin yapisi bakimindan ikiye ayrilir:

MEKANIK
RIIT CISIMLER SEKIL DEGISTIREN.
MEKANIGI CISIMLER MEKANIGI
Rijid cisimler mekaniginde kuvvetler
ST e_’F!<|S|ndeUC|sm|n sekil degistirmedigi,
rijid oldugu kabul edilir
DINAMIK
KINEMATIK

KINETIK




Statik

Hareketsiz halde yada denge halinde bulunan cisimlerin analizi ile ilgilenen
mekanigin bir daldir.




Dinamik

Hareket halindeki cisimlerin analizi ile ilgilenen mekanigin bir dahdir.




Birim sistemi
Mekanikte , dort temel kavram vardir:

« UZUNLUK : metre (m)

« ZAMAN : saniye (s)

« KUTLE . kilogram (kg )

« KUVVET : Newton (N), (kg.m/s?)

Diger butin bayudklukler bu temel bayudkliklerin
birimlerinden elde edilen birimlerle gosterilir . Temel
birim olmayan butln birimlere turetilen birim denir .
Burada , Sl (the Intenational System of Units) mutlak
birim sistemi kullanilacaktir.



Birimlerin katlari

lkm = 1000m 1mm = 0.001 m
1 Mg =1000kg 1g=0.001kg
1 kKN = 1000 N
Carpan Onek Sembolii
1 000 000 000 000 = 10" tera T
1 000 000 000 = 10’ giga G
1 000 000 = 10° mega M
1 000 = 10° kilo k
100 = 10° hecto® h
10 = 10" deka® da
0.1 = 107! deci* d
0.01 = 1072 centi’ c
0.001 = 10~° milli m
0.000 001 = 107° micro T
0.000 000 001 = 1077 nano n
0.000 000 000 001 = 10~ " pico p
0.000 000 000 000 001 = 1075 femto f
0.000 000 000 000 000 001 = 107" atto a




Buyuklik
Aci

Acisal hiz
Acisal ivme
Alan

Bir kuvvetin momenti
Basing
Enerji
Frekans
Gerilme
Gulc
Impuls

Is

Hacim
Hiz
Kuvvet
Kitle
[vme
Uzunluk
Yogunluk
Zaman

Mekanikte kullanilan S| birimler

Birimi
radyan
radyan/s, rad/s
radyan/s?, rad/s?
m2

N.m

Pa, N/m?2
Joule, J
Hertz, Hz
Pa, N/m?2
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N.s
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m?3
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Birim sistemi

e Kuvvet birimi Newton'dur .

e 1 Newton, 1Kkg * lik kiitleye 1 m/s? lik ivme kazandiran
Kuvvettir .

a=1m/s

> F = 1N

I N = (1kg)(1 m/s?) = 1 kg-m/s’



Birim sistemi
o Agirlik:
e 1 kg ‘ lik kiitleye 9.81 m/s? lik ivme kazandiran kuvvettir

a=981m/s-

W = mg
= (1kg)(9.81 m/s?)
= 981N




Birim sistemi
e Radyan:
e Uzunlugu yarigcapa esit bir daire yayinin gordiigii agidr.

1 dénls 360 °

r = 21T radyan

1 radyan = 57.30'



Temel Mekanigin Ilkeleri
Temel mekanik, deneylerden elde edilen alti ilke Uzerine
kurulmustur:
1. Kuvvetlerin eklenmesi icin paralelkenar yasasi

_ Bir parcacik Uzerine etkiyen ikl kuvvet Earalel kenarin kosegeni
|Ide gos_tle_rllen tek bir kuvvete esittir. Bu kuvvete bileske Kuvvet
ad1 vertilir.

2. Newton’un 1. yasasi:

Denge halindeki kuvvetlerin etkisinde bir maddesel nokta, ya
sabit durur; ya da dogrusal hareket eder.

3. Newton’un 2. yasasi:
Bir maddesel noktanin ivmesi, uygulanan bileske kuvvetin
bilyiikliigii ile dogru orantilidir (F=m.a). Ivme, kuvvet ile
ayni dogrultu ve yondedir.

4. Newton’un 3. yasasi:

Temas halindeki cisimlerin temas noktasindaki etki ve tepki
kuvvetleri ayni1 dogrultuda ve siddette fakat zit yonltddr.

;"‘I. (

F, F,
\.?/ )
_—
F,

Equilibrium

F = ma

F —>() 2,

Accelerated motion

_forceof Aon B

/
A B \force of Bon A

Action — reaction



Temel Mekanigin Ilkeleri....

5. Stuiperpozisyon ve Iletkenlik ilkesi

Bir rijit cismin belirli bir noktasina etkiyen bir kuvvetin
yerine, ayni biiyiikliikte, ayni dogrultuda ve ayn1 yonde olan
bir kuvvet cismin baska noktasina uygulanirsa, rijit cismin
denge ve hareketinde degisiklik olmaz.

6. Genel ¢ekim yasasi

Kiitleler1 M ve m olan iki maddesel nokta karsilikli olarak esit
ve zit yonlii F ve —F kuvvetleri ile sekilde goriildiigii gibi
birbirini ¢eker. Cisimler arasindaki bu ¢ekime Newton’un
gravitasyon yasasi adi verilir.

M.m

F =0.
dE

F : Iki maddesel nokta arasindaki karsilikli cekim kuvveti
G : Gravitasyon sabiti

d : Maddesel noktalarin merkezler1 arasindaki uzaklik

M, m : Maddesel noktalarin kiitleleri

M

i

-



Problemleri nasil ¢ozecegiz

* Problemler dort asamah SMART yontemi ile ¢coziimlenecek:

o Strategy: - Strateji

Problemin_ifadesi agik ve dogru olmalidir. Verilere ve amaca gore hangi bilginin gerekli oldugu
bilinmelidir. Problemin ¢6zimunde ilk asamada verilen bilgilerle 6grenilen kavramlar hangileri
olduguna karar verilmelidir. Cogunlukla bulunmasi_ istenen Dilgiden geriye dogru ¢aligmak yararh
olacaktir: Kendinize cevabi bulmak icin gerekli bdyukliklerin ne ‘oldugunu sorun. Bunlar
bilinmiyorsa, eldeki verilerden nasil bulunacagini arastirin.

e Modeling - Modelleme

Modellemede ilk asama analizi kolaylastiracak Fekilde_b_lr sistem tamimlamaktir. Sistem secildikten
sonra, problemdeki_her cisim icin sematik olarak cizim yapilmalidir. Denge problemleri icin,
uzunluklar, acilar gibi ||I3q|I| geometrik veriler ile birlikte her cisim Uzerine etkiyen kuvvetler a%k
s?kﬂcll(e ?stc(alrllrlne idir. Bu cizimler genellikle serbest cisim diyagrami (free-body diagram, SCD)
Olarak adlandirilir.

 Analysis - Analiz

Uygun diyagramlar cizildikten sonra, goz onuine alinan cisimlerin hareketsiz yada hareket halindeki
kosullari tanlmlaé/ar_l denklemleri yazin. Her denklem SCD ile iliskilendirilir ve denklemler
numaralandirilir. Bilinmeyenleri _?ozr_nek icin yeterli denklem yoksa, bagka bir sistem se¢ ve ¢0zime
ulas. Yeterli ¢c6zUm yontemi tespit edildikten sonra, uygun sayisal ¢ozimler tzerinde calisin.

« Reflect and Think — Diisiin ... Tasin buldugun sonucu kontrol et...
Cevabi elde ettikten sonra, sayisal blyukliklerin dogrulugunu kontrol edin.
Cevabiniz negatif ise, bunun ne anlama geldigini sorgulayin.



Dinamik

Dinamik 1ki ana konuyu kapsar:

1. Kinematik: Harekete neden olan kuvveti g6z
onune almaksizin, hareket geometrisinin
Incelenmesidir. Bir cismin hareketi zamana gore
yer degistirme, hiz, ivme 1ile iliskilendirilir.

2. Kinetik: Bir cismin Uzerine etkiyen kuvvetlert,
cismin kiitlesini ve cismin hareket1 arasindaki
iliskinin incelenmesidir.



Dinamik dersinde basari icin 6nemli noktalar

e Matematikte eksik olan bilgilerimizi tamamlamaliyiz:

1. Vektorler (Tamamlayici bilgi notlart ANKADEM de verilmistir.)
2. Tarev (Tamamlayici bilgi notlart ANKADEM de verilmistir.)
3. Integral (Tamamlayici bilgi notlart ANKADEM de verilmistir.)

e Derste diizenli not tutunuz.
 Derste cep telefonunu kapatiniz.
« Ornek problemleri analiz ediniz.

* Verilen 0devler1 zamaninda yapiniz.
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