10 Kati cisimlerin donme hareketi



Kati cisim-rigid body

Ekseni etrafinda donen bir tekerlegin hareketi, tekerin her parcasinin degisik cizgisel
hizlari ve gizgisel ivmeleri oldugundan tekerlegi bir nokta olarak ele alip
inceleyemeyiz. Bu sistemi (tekerlegi) bir cok parcadan olustugunu kabul edip her
parcasinin ayri ayri incelenmesi ile analiz edilebiliriz. Donen cismi kati cisim (sistemi
olusturan pargalarin birbiri ile etkilesmedigi ve aralarindaki uzakliklarin hep sabit
kaldigi, sistemin deforme olmadigi) olarak kabul edilerek nesnenin hareketi kolayca
incelenebilir.



Acisal konum, hiz ve ivme

Sekildeki kompakt disk sabit bir O ekseni etrafinda donmektedir. Eksen disk
duzlemine diktir. Milyonlarca parcacigin diski olusturdugunu kabul edelim. P
noktasindaki bir parcacik eksene r mesafesindedir ve r yaricapli bir gember
uzerinde hareket eder-doner (diskteki blitlin parcaciklar belirtilen eksen etrafinda
déner). Parcacigin konumunu kutupsal koordinatlarda (r, P) seklinde verebiliriz. r
eksenden veya orijinden uzaklik, P ise saat ibrelerinin donme yonunun tersinde
olan aci degerini gostermektedir. Donen disk uzerindeki P noktasindaki parcacigin
zamanla sadece baslama cizgisine gore 0 acisi degisir (r sabit kalir). Parcacik
cember Uzerinde uzunlugu s olan yay kadar yer degistirirse bu yayin uzunlugu
cember yaricapina ve bu yayi goren aciya bagl olarak asagidaki gibiifade edilebilir:

S=r0

0=s/r



Acisal konum, hiz ve ivme

Cemberin cevresi 2nr, 360°dir. 1 rad = 360°/2n = 57.3° dir. Derecenin radyana donustlirmek igcin asagidaki
ifade kullanilabilir :

T
Firad) = 0 (deg)
' 180" '




Acisal konum, hiz ve ivme

Cember cevresinde A noktasindan B noktasina hareket edilerek yer degistirilirse bu yer degisim A6=6f - 4i.
lle ifade edilir.

Afd = |'3'Jr— i,

AcI degisiminin zamana orani ise agisal hiz olarak ifade edilir :

—_ B — 6 _ Ap
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10.1 Angular Position, Velocity, and Acceleration

In analogy to linear speed, the instantaneous angular speed & is defined as the limit of the ratio $!/$t as $t
approaches zero:

Af ai
= | = 10.3)
W= 50 TAr . di e

Angular speed has units of radians per second (rad/s), which can be written as second-! (s-') because radians
are not dimensional. We take w to be positive when 6 Is increasing (counterclockwise motion in Figure 10.2)
and negative when 0 is decreasing (clockwise motion in Figure 10.2).



Rotasyonel kinematigi : sabit acisal ivme ile rotasyonel hareket

Ik hizi olan bir cismin agisal hizi w; =w; + at ile ifade edilebilir.

Agisal hizda konum ya da agi deg@eri 6, = 6, + w; t+ 0.5 a. t? ile ifade edilebilir.



Rotasyonel kinematigi : sabit acisal ivme ile rotasyonel

hareket
wf—r.u+af U= v; + at
Bf 3+&Jf+qa!2 xf='r+vt+—a!2
mf2 = w;‘) + "a(ﬂf g;) vf 2 _a(tf— x;)

6r= 0; + t,(m, + Wyt xp= x; + qr(v + v
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Tork

Kapinin menteselerinden kasasina tutturulmasi ve kapi koluna uygulanan itme kuvvetini gunluk hayatimiz

her an yasamaktayiz. ingiliz anahtari ile bir vidayi sikistiran somunu agarken kullandigimiz aletler dik

kuvvet uygulama ile ¢alisirlar.
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Tork

Bir cisme bir referans noktasina ¢izilen bir ¢izgiye gore dik F-kuvveti uygulanmasina tork denir. O noktasina
cizilen gizgilere dik olarak uygulanan F, ve F, kuvvetleri.

E T=T + Te = xr‘-‘[ﬁ?] - -Fifd'ﬁ
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