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6. HAFTA

Kapsam:
• Bağımlı hareket,
• Analiz prosedürü,
• Örnek problem çözümleri, 
• Bağıl hareket, 
• Analiz prosedürü,
• Mutlak konum, bağıl konum kavramları
• Mutlak hız, bağıl hız kavramları
• Mutlak ivme, bağıl ivme kavramları
• Bağıl harekette vektörel işlemler



Parçacık Kinematiği: Bağımlı Hareket



1.9. Bağımlı Hareket
Birden fazla parçacık birbiri ile bağlantılı hareket eder. Burada parçacıklar arasında hareketin  

kısıtlanması söz konusudur. Bu tip hareketlere bağımlı hareket denir. Kısalmayan ip, kablo 
ve çubuklarla birbirine bağlanmış iki yada daha çok maddesel nokta birlikte bağımlı olarak
hareket eder.

Örnek olarak şekildeki makara sisteminde A 
ve B cisimleri makara ipi nedeniyle birbirleriyle
bağımlı hareket koşulunu sağlar. Bu nedenle 
ip uzunluğu sabittir.
2SA + SB = sabit
Maddesel noktanın birinin yeri biliniyorsa, 
diğerinin yeri belirlenebilir.

Hız: 2VA + VB = 0
İvme: 2aA + aB = 0



1.9. Bağımlı Hareket

ℓCD : makara üzerinde CD yayı 
üzerindeki halat uzunluğu
ℓT : toplam halat uzunluğu

HIZ:

İVME:

ℓCD



1.9. Bağımlı Hareket

B kütlesi aşağı yönde hareket ederken (+sB), A 
kütlesi sola doğru (-sA) iki katı kadar eder.



1.9. Bağımlı Hareket

Burada işaretler aynı!

Neden ? 



Örnek Problem



Örnek Problem





Örnek Problem



Parçacık Kinematiği: Bağıl Hareket



1.10 Bağıl Hareket

Bir cismin başka bir cisme göre konum, hız ve ivme büyüklüklerinin tanımlanmasına bağıl yada göreceli hareket adı verilir.

A ve B hareketli parçacıklarını göz önüne alalım.Her parçacığın mutlak konumu ( rB ve rA ) sabit koordinat sisteminin O ortak 
orjinine göre ölçülür. A parçacığı x’ y’ z’ hareketli koordinat sistemiyle birlikte hareket eder.

B parçacığının A’ya göre konumu bağıl konum vektörüyle (rB/A ) gösterilir.

Vektör toplama kuralını kullanarak aşağıdaki vektörel bağıl konum eşitli  tanımlanabilir:

Konum vektörü:



1.10. Bağıl Hareket

Benzer şekilde A ve B parçacıklarının mutlak ve bağıl hızları arasındaki basit vektörel ilişkiler 
zamana göre türevler alınarak belirlenebilir.

Mutlak ve bağıl ivme vektörleri:

Hız vektörü:



1.10. Bağıl Hareket

Bir cismin başka bir cisme göre konum, hız ve 
ivme büyüklüklerinin tanımlanmasına bağıl 
yada göreceli hareket adı verilir. 

Şekilde XYZ  sabit koordinat sistemini, A ve B 
hareketli cisimleri, xyz A cismi üzerine 
yerleştirilmiş hareketli koordinat sistemidir. 
XYZ ve xyz daima birbirine paraleldir. 

B maddesel noktasının mutlak konum vektörü  A 
noktasının mutlak konum vektörü ile B’nin
A’ya göre konum vektörünün toplamına eşittir:

• rB = rA + rB/A 

• vB = vA + vB/A 

• aB = aA + aB/A 

Hareketli koordinat takımı B üzerine 
yerleştirilirse:

• rA = rB + rA/B 

• vA = vB + vA/B 

• aA = aB + aA/B

Hareket etmekte olan cisimlerin birbirlerine göre konum, hız ve ivme büyüklüklerinin tespit edilmesi bir çok 
dinamik uygulamalarında önemli olabilmektedir. 

Sonuç olarak: rB/A = -rA/B 
vB/A = -vA/B
aB/A = -aA/B

B’nin A’ya göre bağıl vektörü A’nın B’ye göre bağıl vektörüyle aynı 
uzunlukta olup, ters yönlüdür.



1.10. Bağıl Hareket

Sonuç olarak: rB/A = -rA/B 
vB/A = -vA/B
aB/A = -aA/B

B’nin A’ya göre bağıl vektörü A’nın B’ye göre bağıl 
vektörüyle aynı uzunlukta olup, ters yönlüdür.
• rB/A işareti  (+) ise  B, A’nın sağındadır.
• rB/A işareti  (-)  ise B, A’nın solundadır.
• vB/A işareti  (+)  ise B’nin , A’dan uzaklaştığını, 
(-) ise B’nin A’ya yaklaştığını gösterir.



Örnek Problem



Çözüm



Çözüm



Örnek Problem



Çözüm
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