DINAMIK

TEMEL DINAMIK DENKLEMLERI

Yrd. Do¢. Dr. Mehmet Ali Dayioglu
Ankara Universitesi Ziraat Fakiiltesi
Tarim Makinalar ve Teknolojileri Miihendisligi Boliimii



TEMEL DiNAMIK
DENKLEMLERI



KINEMATIK

Parcacik Dogrusal Hareket
Degisken a Sabit a = a,
dv
g o U=ugta.
dr
ds
V= — s = 5o + vor + da.t?
dt
vdv = ads v = v} + 2a.(s — sq)
Parcacik Egrisel Hareket
X, v, 2 Koordinatlar r, 8, = Koordinatlar
v, =x a,=24% v, =r a, = ¥ — r@?
Uy =y Gy =73 ve=r0 ag=r6+ 2ré
v, =2 a, =2 v, =2 a, = %

n, 1. Koordinatlar:

v=§ | g =0=1v ar
= 3 = = P
f 2 ds 27312
_ v _ {1 + (dyldx)”]
o R d?yldx?
Bagil Hareket

Yg = Va t Vg ag = a, + agy
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Sabit Eksen Etrafinda Rijit Cisim Hareketi

Degisken o Sabit a = a,
dw
i = wo + a.l
dr w 0 r
Wzﬂ 8= 0y + wot + o t?
dt
wdw = adb w’ = w} + 2a(0 — 8;)

P Nokras: fg'f.li

£ = 0r U= wr a = ar a, = w'r

Bagiil Genel Diizlemsel Hareket — Otelenen Eksenler

Vg = Ya T Vaupin) ag = 84 T Agapin

Bagl Genel Diizlemsel Hareket — Otelenen ve Dénen Eksen
Vg o Ny o _ﬂ x Tgia + (Vo)

ag=a,+{lxrg, +Qx(xrgy)+ 280 x(Vaue + (25/4)r
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Hareket Denklemleri
Par¢acik 2F = ma
Rijit Cisim 2F, = mlag),
(Diizlemsel SF =
Hareket) - m{aG)y )
:l-.lﬂr’f(; = l’(;ﬂ." JF El’i'fr.l - lt.t{j\ -}P
Is ve Enerji Ilkesi

L ¥l =1

Kinetik Enerji

¥

Parcacik | T =\imv°

PR I
Rijit Cisim . 3 5
(Diizlemsel | T ={imvg + {lgw
Hareket)
Is _
Degisken kuvvel U = | Fcos 8ds
Sabit kuvvet Ur, = (F. cos ) As
Agurlik Uy = —W Ay
Yay U, = —(bks3 — ks

Moment Uy = M A#
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Giic ve Verim
dU F iriy Ug;'n';
P = E* =F-v E = p - U

grkig grkiy

Enerjinin Korunumu Teoremi
Ti + V| = Tg + Vg

Potansiyel Enerji
V = Vg + V,, burada Vg = Wy, V, = +£k:i:

Acisal Lineer ve Momentum Ilkesi

2
Parcacik mv, + 2 | Fdt = mv;

Rijit Cisim m(vg), + 2 j Fdt = m(vg); ,
Lineer Momentumun Korunumu 7

2(syst. mv); = X(syst. mv),

o | _ (vg)y — {l;.ih
Geri Donme Katsayisi ©7 (v — (ug),




KINETIK

Agisal Impuls ve Momentum Ilkesi

Parcacik

(Hp) + 2 f M, dt = (Hp),,
hurada Hp = (d)y(mv)

Rijit Cisim
{Diizlemsel
Hareker)

&
[HG]; + 2 J MG dt = (HG):.

hurada Hg = [gw

(Ho) + 2 J My dr = (Hp),
hirada Ho = lgw + {(d)(mug)

Acisal Momentumun Kerunumu
S(syst. H); = Z(syst. H),
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