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OZET

4 ELEMANLI MEKANIZMALARIN 4 ve 5 POZISYON SENTEZi

Makine tasariminda mekanizma sentezinin ¢ok onemli bir yeri vardir. Bu islem
oncelikle kinematik sentez ile baslar. Bu calismada; biyeli, gerekli konumlardan
gececek, diizlemsel mekanizmalarin, kinematik sentezini yapan bir simiilasyon
programi gelistirilmistir. Uygulanan kinematik sentezin grafik yontemle ¢oziimii
bilinmektedir. Ancak uygulamada; 6zel bir ¢izim takimi, hassas bir ¢izim, ¢cok emek,
cok zaman ve ¢ok dikkat gerekmektedir. Gelistirilen bu programla istenen pozisyonlarin
koordinat ve ac1 bilgileri girildiginde program olas1 ¢éziimleri saniyeler i¢inde ekrana
getirmektedir. Ayrica biitiin Olciiler, elle cizimde ulasilamayacak hassasiyettedir. Genis
kullanim alani bulunan bu program diizlemsel mekanizmalarin kinematik sentezi

konusunda biiyiik kolayliklar saglayacaktir.

2006, 80 sayfa

Anahtar kelimeler: 4 elemanl diizlemsel mekanizmalar, kinematik sentez, merkez

nokta egrisi, daire noktasi egrisi, burmester noktalari



ABSTRACT

4 and 5 POSITION SYNTHESIS OF 4 BAR LINKAGE MECHANISMS

The mechanism synthesis has an important role in the machine theory. This
procedure chiafly starts with kinematic synthesis. In this study; a simulation program
has been developed that makes kinematic synthesis of planar mechanisms, which the
coupler passes through desired positions. The solution by graphical method of the
kinematic synthesis that is applied is known. But for this application a special drawing
equipment, a sensitive drawing and a great effort and high attention are required. When
entered coordinate and angle values of due positions, the program determines the
probable outcomes in seconds using the program developed. In addition, all the values
have such precision that it cannot be attained drawing by hand. The program that has a
wide application will lead to a significantly easier kinematic synthesis of planar

mechanisms.

2006, 80 pages

Key Words: 4 bar planar mechanisms, kinematic synthesis, center point curve, circle

point curve, burmester points.



ONSOZ

Bu calismada visual basic programlama dili kullamilmistir. Visual basic
programlama dilleri i¢inde temel dil olmasiyla kullanilmasi cok kolay olmasina karsin
kullaniciya ¢ok 6zellik sunmasiyla bir¢ok avantaji biinyesinde barindirmaktadir. C6ziim
yontemi veya diislinme mantiglr ¢ok iyi bilinse de bunu bilgisayara yaptirmak c¢ok
farklidir. Bu is icin bilgisayarin calisma seklini yani diisiinme mantigini iyi bilmek
gerekir.

Bu calismada uygulanacak yoOntemin teorisini, eksiksiz olarak kavramami
saglayan degerli danisman hocam, Prof. Dr. Sedat BAYSEC e (Gaziantep Universitesi
Makine Miihendisligi Boliimii), proje siiresince bana calisma sevki veren hocam, Yrd.
Do¢. Dr. Hakan YAVUZ’a (Mustafa Kemal Universitesi Makine Miihendisligi
Boéliimii), bu calismaya elinden gelen destegi saglayan Ars. Gor. Serkan GULER’e
(Dokuz Eyliil Universitesi Makine Miihendisligi B6liimii) ve gostermis oldugu dzveri

icin esime tesekkiir ederim.



SIMGELER VE KISALTMALAR DiZiNi

L Mekanizmanin eleman sayisi
L Mekanizmadaki eklem sayis1
N N Mekanizmadaki en kisa elemanin uzunlugu
Lo Mekanizmadaki en uzun elemanin uzunlugu
Pve Qi Mekanizmada orta uzunluktaki elemanlar
P Pole (donme ekseni)
D N T A noktasinin koordinatlari
X B Y B oo B noktasinin koordinatlari
Lo, Biyel diizleminde konumlari karakterize eden dogrunun uzunlugu
2P A noktalarinin radyan cinsinden acisal konumlari
N e A noktalarinin orijine uzakliklar

A ....Konumlarin birinci konuma gore agisal farklar (dereceden radyana ¢evirilmelidir)

O e a ile A’nin farki
X Y T e Topragin koordinati
0 dogrunun egimi
P Py Pole koordinati
5 Temel nokta
). 4 Temel nokta koordinati
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1. GIRiS

Makine tasariminda, dort kollu mekanizmalarin ¢ok onemli bir yeri vardir. Bu
konuda aragtirma yapmanin dnemi uzun zaman once anlagilmistir.

Mekanizmalarin sistematik olarak analiz etmeye baslayan ilk bilim adam1; Franz
Reuleaux olmustur. Makine pargalarini aragtirmig, bunlarin kombinasyonlarini
calisarak; makine kinematiginin temelini olusturan kanunlari ortaya koymustur.

Calismalariin cogunlugunu makine parcalarinin analizi olusturmustur.

Reuleaux’tan sonraki yiizyil i¢inde W. Hartmann, H. Alt, F. Wittenbauer, ve L.
Burmester isimli bilim adamlari, mekanizma konstriiksiyonlarinin istenen hareketi
yapmasini saglayacak sekilde tasarimlarini miimkiin kilan “kinematik sentez”i
gelistirmiglerdir. Kullandiklar1 teknik hareketin geometrisi (Phoronomie) olarak

isimlendirilen, mekanik ve geometriye dayanan bir tekniktir.

1940 yilinda Svoboda; dort elemanli mekanizmalarin mithendislik amaca uygun,
istenen islevi yeterli dogrulukta saglayacak sekilde tasarimlarini miimkiin kilacak

niimerik yontemi gelistirmistir.

Diizlemde bir noktayr bir yerden bagka bir yere gotiirmek icin iki yol
kullanilabilir; iki nokta arasinda bir dogru boyunca hareket ettirmek veya bir eksen
etrafinda dondiirmek seklinde olabilir. Hareket ettirilecek obje diizlemde bir dogruysa,
bu dogrunun iki pozisyonda da egimleri ayniysa bu hareketi bir kayar eleman ile
oteleme seklinde yaptirabiliriz. Eger istenen hareket bir eksen etrafinda donme ise
bunun i¢in bir nokta etrafinda donen bir krank yeterlidir.

Diizlemde bir dogrunun istenen iki konum arasindaki hareketi hem 6teleme hem
de donme seklinde ise bu harekete komplike hareket denir. Komplike hareketi basit bir
kayar eleman ya da bir krank yaptiramaz. Bu hareket ancak diizlemsel bir
mekanizmanin biyel elemanina yaptirilabilir.

Birbiri ardi sira gelen 4 veya 5 konum arasinda komplike hareket yapacak
mekanizmanin, grafik yontemle, sentezi miimkiindiir ve bilinmektedir. Ancak
uygulamada zorluklar icermektedir.

Diizlemsel bir hareket diizlemsel bir mekanizmayla yapilabilir. Bir

mekanizmada kayar eleman kullanabilmek icin bu kayar elemanin oturacagi bir kizaga



ihtiya¢ vardir. Ancak kizaklar ¢ok biiyiik ve agir olduklar i¢in pek tercih edilmezler.
Bunun yerine biitiin eklemleri doner eklem olan mekanizmalar tercih edilir.
En iyi mekanizma istenen isi yapabilecek en basit mekanizmadir. Bu yiizden

makine tasariminin odag: dort elemanli ve doner eklemli griibler mekanizmalaridir.

1.1. Griibler Mekanizmalari

Bir serbestlik dereceli (F=1), diizlemsel (A=3) ve sadece doner veya kayar
eklemler kullanan ( f; =1, Z f; = j) mekanizmalardir. Griibler denklemi;
31-2j-4=0 (1.1)
seklindedir. [ ve j uzuv ve mafsal sayisin1 gosterdiginden , tam say1 olmalan sarttir.
Mafsal sayis1 j ne olursa olsun 2j daima cifttir. Ayn1 sekilde, (2j+4) cift say1 olacaktir.
3l =2j+4 oldugundan, bu denklemin saglanabilmesi 3/ ‘nin c¢ift say1 olmasi ile
mimkiindiir. 3/ ifadesinin sonugta ¢ift olabilmesi ancak /I’nin c¢ift olmasiyla
miimkiindiir. O halde griibler mekanizmalarinin eleman sayis1 her zaman cifttir.
S+L<R+Q (1.2)
Diizlemsel, doner eklemli ve dort elemanli bir mekanizmanin en uzun ve en kisa

elemanlariin toplami orta uzunluktaki elemanlarinin uzunluklar1 toplamindan kiiciikse

sabitlenen elemana gore ortaya ¢cikan mekanizma tipi farklidir.

1.1.1. Krank-Sarka¢c Mekanizmasi

Eger en uzun eleman veya karsisindaki orta uzunluktaki eleman sabitlenirse; en
kisa eleman hareket giris kranki olarak kullamilir ve ortaya bir “krank-sarkag¢”
mekanizmas1 ortaya cikar. Bu mekanizmada en kisa eleman tam donme hareketi
yapabilir. Ote yandan orta uzunluktaki elemanlardan toprak elemanina bagli olan1 bir

salimim hareketi yapar ve “sarka¢” olarak isimlendirilir.
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Sekil.1.1.En uzun eleman sabitlenirse ortaya cikan krank-sarkac mekanizmasi.

R Q

L

Sekil.1.2. En uzun elemanin karsisindaki elemanin sabitlenmesiyle elde edilen krank-
sarka¢ mekanizmas.

Bu mekanizma hareket giris krankina bagh bir motor tarafindan siiriilebilir. Elde
edilen hareket bir salinim hareketi olacaktir. Bu mekanizmada; orta uzunluktaki
elemanlarin uzunluklar1 toplami, en uzun ve en kisa elemanlarin uzunluklari

toplamindan fazla olmalidir.

1.1.2. Cift Krank Mekanizmasi

En kisa eleman sabitlenirse ortaya bir cift krank mekanizmasi1 ortaya cikar.

Toprak elemanina bagli elemanlarin ikisi de tam donii hareketi yapabilir.

R

L

Sekil 1.3. R ve L elemanlar1 tam donii hareketi yapabilen ¢ift krank
mekanizmasi.




Hareket giris krankina baglanan bir motorla siiriilebilen boyle bir mekanizmada
cikis hareketini veren krank hareket giris krankindan bazen hizli bazen de yavas doner.
Bu mekanizma donii sirasinda degisken hizlara veya kuvvetlere ihtiya¢ duyulan

yerlerde kullanilabilir.

1.1.3. Cift Sarka¢c Mekanizmasi

Bu mekanizma en kisa elemanin karsisindaki eleman sabitlenerek elde edilebilir.
Boyle bir mekanizma bir motor tarafindan direkt siirillemez. Ancak sarkaglarin biri
baska bir krank-sarka¢ mekanizmasinin sarkaci olarak kullanildiginda hareket bu
mekanizma ile degistirilerek diger sarkactan elde edilir. Bu yiizden pek kullanma yeri

olmayan bir mekanizmadir. Sekli ise agagidaki gibidir;

R

L

Sekil 1.4. R ve L elemanlar sarkag olarak calisan ¢ift sarka¢c mekanizmasi.

S+L>R+0Q (1.3)

Bu durumda hangi eleman sabitlenirse sabitlensin ortaya cift sarkac

mekanizmasi ¢ikar.



2. ONCEKIi CALISMALAR
2.1. Biyel Egrisi Yontemi

Hrones ve Nelson 10000’e yakin biyel egrisinin bulundugu bir katalog
olusturmuslardir. Tasarimcilar ihtiya¢ duyduklart egriyi seffaf bir kagida cizip
katalogdaki egrilerle karsilastirma sansina sahip olmustur. En uygun egri genellikle
biinyesinde birka¢ zor yaklagimi barindirir. Yaklasik coziim yeterliyse tasarimci
katalogdan en cok benzeyen egriyi direkt kullanabilir. Tasarimcinin sectigi egri istenen
¢Oziimle birebir uyusmuyorsa eleman boyutlarini degistirerek, birgok ¢izim yaparak asil

¢Oziimii elde etmelidir.(TAO D.C.1964)

2.2. Konum Sentezi

Mekanizmada konum krank agis1 cinsinden ifade edilebilir. Bu da bir konum
sentezidir. Kinematik gereksinim; hareket giris krankinin ii¢c konumunda (a¢1 ile ifade
edilen), hareket c¢ikis krankinin saglamasi istenen iic konumu s6z konusu olabilir. Bu
konumlar1 saglayacak mekanizma boyutlarimi veren denklemler Frudenstein
Denklemleri olarak bilinirler. Kranklarin birbirlerine gore ii¢ agisal konumu Frudenstein
Denklemlerinde  kullamildiginda  tasarimi  istenen  mekanizmanin  boyutlar

bulunabilmektedir.

2.3. Kilavuz Dogrusu Dondiirme Yontemi

Zhixing, Hongying, Dewei ve Jiansheng (2001) isimli Cinli bilim adamlar;
kilavuz dogrusu dondiirme yontemi adim verdikleri bir yontem gelistirdiler. Bu yontem
bilgisayar yardimiyla uygulanmaktadir. Bilgisayarin bu yontemi kullanarak olasi
sonuclar kisa siirede buldugu iddia edilmektedir.

Bu yontemleri; “lic noktadan bir cember yay1 gecer” esasina dayanmaktadir. Bu
yontemi; biyeli, istenen dort konumdan gececek mekanizmalar tasarlamak icin soyle
uygulamislardir. Bu noktalarin herhangi tigiinden gecen bir ¢cember yay:1 ¢izdirip bu
cemberin merkezi bulunmustur. Merkez ve noktalar bilindigi i¢in yaricap asagidaki gibi

hesaplanmaktadir.

r=\/(xA_xBj)2+(yA_yBj)2 (2.1)

r= \/(XA —Xpi )2 + (yA — Vai )2 (2.2)



=1
——<¢ (2.3)
r

Denklem (2.1)’de kullanilan B; secilen herhangi ii¢ noktadan birini ifade
etmektedir. B; (2.2) ise bu noktalar disinda kalan diger noktadir. £ (2.3) ifadesi ise
dogruluk oramidir. B noktast konumlar ifade eden dogrunun bir noktasidir. Donme
sirasinda yarigap vektorii ile sz konusu dogru arasinda kalan ac1 her noktadan geciste
hesaplanmaktadir.

Bu yontem kolay uygulanmasina karsilik yaklasik ¢6ziim iirettigi icin yeterince

hassas degildir.

2.4. Biyel Egrisi Takip Etme

Istenen bir egriyi biyel elemanlariyla takip edebilecek mekanizma tasarlamak
oteden beri bu alanin en zor problemlerinden biri olmustur. Tasarlanacak mekanizmanin
¢izdigi egrinin istenen egriye benzeme orani yapilan isin basarisini ortaya koyar.

Marin ve Gonzalez (2004) istenen agik bir egrinin simetrigini alarak kapali bir
egri elde etmeye calismislardir. Istenen egrinin bircok  noktast ile geometrik
adaptasyonla elde edilen mekanizmanin c¢izdigi biyel egrisinin ayni noktalarini

karsilastirmiglardar.

é(P) = (ﬁow _IBOW’!’ )2 + : * ni[(“iw - aiadp )2 + (ﬁimq - ﬂiadp )2 + (Riw - Riadp )2]
n -

(2.4)

Bu denklemde g egri iizerinde alinan iki noktayi birlestiren dogrularin egimidir. & ise

secilen noktalar1 birlestiren dogrular ile egri arasindaki agidir. R egrilik yaricapidir.
Denklemde (2.4) hesaplanan hata fonksiyonu sadece baslangi¢c noktasinda ve egrinin
keskin doniis noktalarinda kabul edilebilir sinirlar digina ¢ikmaktadir. Bunun igin
baslama noktasinin iyi secilmesi gerekir.

Son yillarda yapilan calismalar agirlikli olarak sentezi yapilan mekanizmanin
istenen hareketi yaparken elde edilen hassasiyetin gelistirilmesi yoniindedir. Bunun ic¢in
cok cesitli niimerik yontemler gelistirilmektedir. Bilgisayar programlar1 genelde bu

amaca hizmet etmektedir.



3. MATERYAL VE YONTEM

3.1. Materyal

Belirli bir hareketi yapmak i¢in tasarlanmig birbirlerine mafsallarla baglanmis en
az dort elemandan olusan yapilara mekanizma denir. Bu elemanlardan biri topraktir ve
hareketsizdir. Motor baglayarak hareket verdigimiz elemana hareket giris kranki,
mekanizmanin tipine bagl olarak doniistiiriilmiis hareketi aldigimiz elemana hareket
cikis kranki, iki krank arasinda hareket aktarimi yapan ara elemana ise biyel denir.

Istenen mekanizmada; hareket giris kranki belli bir konumdayken hareket cikis
krankinin da belirli herhangi bir konumda olmasi gerekebilir. Bu sekilde, giren hareketi
istenen baska formdaki bir harekete doniistiirecek tasarimi yapmaya imkan taniyacak
islem mekanizma sentezidir. Sentez istenen konum, hiz veya ivmeleri saglayacak

mekanizmalarin tasarimi seklinde olabilir.

3.1.1. Pozisyon Sentezi

Biyel elemani ¢cogu zaman sadece bir ¢cubuk seklinde degildir. Bunu hareketli
diizlemsel bir cisim olarak diisiinmek gerekir. Basit mekanizmalarda bunu sadece iki
noktadan baglamak gerekir. Bu durumda biyel iizerindeki herhangi bir cizginin istenen
konumlardan ge¢mesini saglayacak mekanizma tasarim prosediiriine pozisyon sentezi

denir.

3.1.1.1. iki Pozisyon Sentezi

Biyel elemaninin istenen herhangi iki konumdan ge¢mesini saglayacak

mekanizmanin grafik yontemle tasarimi asagidaki gibi yapilir.

Oncelikle istenen pozisyonlar cizilir. Pozisyonlar1 gosteren dogrunun uglarina A
ve B isimleri verilir. Buna gore birinci pozisyonda dogru A;B;, ikinci pozisyonda ise
A;B; seklinde isimlendirilir. Biyeli bu pozisyonlardan gecen mekanizma su sekilde
tasarlanir; A| ve A; noktalarini, B; ve B, noktalarini birlestiren cizgiler cizilir. Sonra bu
cizgilerin orta dikmeleri ¢izilir. Kranklarin merkez noktalari bu dikmeler iizerinde

herhangi iki nokta secilebilir. Kranklarin topraga bagli mafsal noktalarina yani dénme



eksenlerinin bulundugu noktaya merkez noktasi, kranklarin bu merkez etrafinda
donerken diger uclarinin ¢izdigi dairesel noktalarin her birine daire noktasi denir.

Her bir dikme {iizerinde < tane nokta secilebilecegi icin biyeli istenen iki

pozisyondan gecen oo’ kadar mekanizma tasarlanabilir.

3.1.1.2. Uc Pozisyon Sentezi

A; ve A, noktalarim birlestiren dogrunun orta dikmesiyle A, ve A3 noktalarim
birlestiren dogrunun orta dikmesinin kesisim noktasi birinci krank merkezini verir. Ayni
sekilde By ve B, noktalarini birlestiren dogrunun orta dikmesiyle B, ve B3 noktalarim
birlestiren dogrunun orta dikmesinin kesisim noktasi ikinci krank merkezini verir.

Bu sekilde bulunan merkezlere sabitlenen birinci krank ile herhangi A noktasini
birlestiren krank mekanizmanin bir elemanidir. Ikinci merkez ile herhangi bir B
noktasini birlestirerek elde edilen krank da mekanizmanin bir elemanidir. Bu iki krank
uclarini biyel elemaniyla birbirine baglariz. Krank merkezleri de toprak elemanina

baghdir.

3.1.1.3. Dort Pozisyon Sentezi

Biyeli, istenen dort pozisyondan gececek mekanizmalarin grafiksel yontemle
tasarim1 biraz daha uzun ve karngiktir. Bunun i¢in Oncelikle hareketin evirilmesi
gerekir.

3.1.1.4. Bes Pozisyon Sentezi

Istenen bes pozisyondan gecen olast mekanizmalarin tasarimi dort pozisyon
sentezine dayanir. Bes pozisyon dorderli gruplar halinde gruplandirilir. Her grup icin bir
merkez nokta egrisi bulunur. Merkez nokta egrilerinin kesistigi noktalara burmester
noktast denir. Burmester noktalar1 istenen bes pozisyona gelebilecek (kapanim

degistirerek de olsa) gercek mekanizmalarin kranklarinin daire noktalaridir.

3.1.2.Hareketin Evirilmesi

Gergekte toprak elemani sabittir ve hareket etmez. Ancak uygulanacak prosediir

ile mekanizma kranklarmin sabitlenecegi merkez noktalar bulunabilir. Merkez noktalar



biliniyorken daire noktalarin1 bulmak miimkiin degildir. Hareketi evirmekle merkez
noktalar yerine, gercek hareketin daire noktalarini buluruz. Daire noktasi biliniyorken
merkez noktasini bulmak kolaydir.

Hareketi evirmek i¢in herhangi bir pozisyonu toprak olarak se¢mek gerekir.
Toprak da orijinden baslayan, yatay eksende ve boyu bir birim olan bir eleman kabul
edilir. Bundan sonra secili olan pozisyon disindaki pozisyonlardaki biyel elemanlar
sirasiyla secili pozisyondaki biyelin iizerine getirilirken topragin hangi konuma gittigi
bulunur. Topragm ilk ve bu yeni konumlan artik evirilmis hareketin konumlaridir ve

prosediiriin bundan sonrasi bu konumlara gore uygulanacaktir.

3.1.3. Pole’lerin Bulunmasi

Evirilmis hareketin her konumuna ait A ve B noktalarini birlestiren dogrularin
orta dikmelerinin kesisim noktasina pole denir. Yani pole; bir konumu bagka bir
konuma gotiirmek icin kullanilabilecek krankin merkez noktasidir. Pole’1 tarif eden P
harfinin indisi olan sayilar bu pole’in hangi iki konumun birbiri iizerine taginmasinda
kullanilabilecegini gosterir. Dort pozisyon soz konusu oldugunda, altt adet pole

bulunabilir;

P12, P13, Pia, Po3, Poy, P34

Indislerinde ortak say1 olmayan pole’lere karsit pole denir. Karsit pole’ler ikiser

ikiger eslestirilerek ii¢ cift elde edilir;

P12 - P34
Pi3-Poy
Pis- Py

Bu sekilde eslestirilmis karsit pole ciftlerinden her seferinde iki ¢ift alinarak {i¢
adet karsit pole’ler dortgeni olusturulur. Bu dortgenlerde karsit pole’ler kosegenlerin
uclarindadir. Bulunacak merkez noktalarin olusturdugu egriye merkez nokta egrisi
denir. Daire noktalarinin olusturdugu egriye ise daire noktasi egrisi denir. Evirilmis

harekette bulacagimiz merkez nokta egrisi gercek hareketin daire noktasi egrisidir.



3.1.4. Merkez Nokta Egrisinin Bulunmasi

Merkez noktalarinin bulunmasi yontemi su teoriye dayanir; Bir merkez noktasi,
bir karsit pole’ler dortgeninin karsi1 kenarlarim esit acilarda goriir.

Her karsit pole’ler dortgeninin karsi kenarlarinin orta dikmeleri ¢izilir. Dortgen
koseleri ile bu dikmeler tizerindeki ¢ember merkezleri, yarigap vektorii kenarlardan iki
yana Ornegin, birer derece uzaklastirilarak bulunur. Merkezleri kars1 kenarlarin orta
dikmeleri iizerinde olan ¢emberler ¢izilir. Bu sekilde ¢izilen her cember ilgili kenarin iki
kosesinden gecer. Merkezleri karsi kenarlarin orta dikmeleri iizerinde olan ¢emberlerin
kesisim noktalart merkez noktalarini verir.

Karsit pole’ler dortgenlerinin karsi kenarlarinin uzantilarinin kesisim noktalarina
S noktasi denir. Merkez nokta egrisi hem pole’lerden hem de S noktalarindan geger.
Yani yukarida bahsedilen islem yapilmadan da 12 adet merkez noktas1 bilinmektedir.

Yukaridaki islemle olusturulan merkez nokta egrisi gercek mekanizmanin daire

noktasi egrisidir.

3.1.5. Daire Noktasi1 Kullamilarak Merkez Noktas1 Bulunmasi

Merkez noktasi gercek hareketin pole’leri kullanilarak bulunur. Késeleri gercek
hareketin pole’leri olan Pj,, P;3, P»3, olan pole’ler {icgeni ele alinir. Bu ii¢ggen iginde
alinacak herhangi bir noktanin birinci konumdaki yeri Pi,-P;3 kenarina gore simetri
noktasidir. Yani iki ucunda 1 ortak indisine sahip olan pole’lerin olusturdugu kenar
birinci konumu belirler. Ayn1 durum 2. ve 3. konumlar i¢in de gegerlidir.

O halde daire noktasi egrisi iizerinde sececegimiz herhangi bir noktanin diger
konumlardaki yerini bulmamiz icin bize temel olusturacak baz noktasini bulmak
gerekir. Secilen noktanin, birinci konumu ifade eden Pi,-P;3 kenarina gore simetri
noktasi baz noktadir. Baz noktanin Py,-P,3 ve Py3-P,3 kenarlarina gore simetri noktalar
da bulunur. Baz noktanin dordiincii pozisyondaki yerini bulmaya gerek yoktur. Ciinkii
ayni ¢ember iizerindeki ii¢ nokta biliniyorsa bu ¢emberin merkezi bulunabilir. Cember
tizerindeki dordiincii bir noktaya ihtiya¢ yoktur. Bu sekilde bulunan iki nokta ile segilen
noktadan gecen ¢cember yayinin merkezi merkez noktadir.

Secilen nokta ile bulunan merkez noktayi birlestiren dogru mekanizmanin bir

krankidir. Aymi sekilde daire noktasi egrisi lizerinde secilecek baska bir nokta ile bir



krank daha olusturulur. Bu iki krankin daire noktalarimi birlestiren dogru biyel
elemanidir. Merkez noktalarini birlestiren dogru da mekanizmanin toprak elmamdir.
Elemanlarin boylar1 ve konumlar1 harekete imkan veriyorsa bu calisan bir
mekanizmadir. Istenen birinci konumu karakterize eden dogru olusturulan
mekanizmanin biyel elemanina tutturulur. Kranklarin birine hareket verildiginde biyele
tutturulan dogrunun istenen konumlardan bir veya birkacindan gececegi goriiliir.
Matematiksel olarak dogru olan biitiin mekanizmalar fiziksel olarak biitiin konumlardan
gecmeyebilir, gecebilmesi i¢in mekanizmanin kapanim degistirmesi gerekebilir. Boyle

bir ¢6ziim pratikte uygulanabilir degildir.

3.2. Yontem
3.2.1. Pozisyonlarin Matematiksel ifadeleri

A noktalariin koordinatlar1 ve pozisyonlarin agisal konumlari girildigi i¢in B
noktalarint bulmak miimkiindiir.

X, =X, +X, *Z *Coslteta) 3.1)

Y, =Y, +Y, * Z * Sin(teta) (3.2)
Z: Girilen biyel boyu
teta: derece cinsinden girilen agisal konum bu denklemde radyana doniistiiriilerek
kullanilmastir.

Kullanicinin girmis oldugu A noktalar1 koordinatlar ile yukaridaki denklemlerle

bulunan B noktalar1 koordinatlar1 pozisyonlari tanimlayan spesifik noktalardir.

e

\ -

Sekil.3.1. Kullanici tarafindan girilebilecek dort pozisyon

Simdi hareketin, 6rnegin 1. konuma gore, evirilmesi gerekiyor.



3.2.2. Hareketin Evirilmesi

Program yazilirken birinci konuma gére evirme yapilmistir. Bu durumda diger
konumlar birinci konum iizerine getirilirken topragin aymi hareketle geldigi yerler,
tasarimda esas olusturmustur.

Oncelikle kullanici tarafindan girilmis olan A noktalari ile orijini birlestiren

dogrularin acisal konumu hesaplanmistir.

Y
a, = Arctan| —*- (3.3)
XA
a: A noktalarinin agisal konumlari.
Burada bulunan ag1 radyan cinsindendir. Sonra her A noktasinin orijine olan uzakligi

hesaplanmustir.

N, =X, +7,’ (3.4

Bulunacak N uzakligmin birimi; kullanicinin A noktalar1 koordinatlarin1 girerken
kullandig1 birimdir. Toprak elemani hareket ettirilirken yeni agisal konumunun da
hesaplanmas1 gerekir;

A, =teta, —teta, (3.5)
A': Her konumun birinci konuma gore agisal farki hesaplanir ve radyana cevirilir
i: 2,3,4 veya 5 olarak konum sayisidir.

Sira toprak elemaninin, yeni yerinde, orijine gore acisal konumunu bulmaya
geldi. Bu konum 3.3 denklemiyle hesaplanan degerden 3.5 denklemiyle hesaplanan
degerin cikarilmasiyla bulunur.

0, =a,—A, (3.6)
0 : Evirme islemiyle topragin, bulunan yeni acisal konumu. Birimi radyandir. Bunun

icin; A, ’nin radyan cinsinden kullanilmasina dikkat edilmelidir.

Topragin birinci konumu orijinden baglar ve yatay konumda, kullanicinin girmis

oldugu biyel boyundadir.



N\ —

Sekil.3.2. Orijinden baglayan, pozisyonlar1 ifade eden dogru uzunlugunda olan ve yatay
konumlu toprak eleman cizilir.

Diger konumlarinin koordinatlar asagidaki denklemlerle hesaplanir;

X, =(X, -8, %Cos(s,)) (3.7)

Y, =(¥, -5, *Sin(s,)) (3.8)
Topragin diger uclarinin koordinatlari ise;

X, =X, +L#*Cos(A,) (3.9)

Y, =Y, +Lx*Sin(A,) (3.10)

Indisinde t bulunan ifadeler evirilmis hareketin konum koordinatlaridir.

N

Sekil.3.3. Hareketin evirilmesiyle elde edilen (topragin konumu haric) ii¢ yeni pozisyon.



Prosediiriin bundan sonras1 bulunan bu yeni konumlara goére uygulanacak.
3.2.3 Pole’lerin Bulunmasi

Pole’leri bulmak i¢in oncelikle A ve B noktalarin1 birbirleriyle ayri ayri

birlestiren dogrular ¢izilir. Bunlar, dort pozisyon i¢in, asagidaki gibidir;

A noktalarim birlestiren dogrular | AjAy, AjAs, AjAs, AxAs, ArAs, AzAy

B noktalarini birlestiren dogrular | B{B,, B;Bs, BiB4, BoB3, BoB4, B3By

Sekil.3.4. A noktalar1 birbirleri ile birlestirilirler

e

Sekil.3.5. B noktalarinin birlestirilmesi.

Bu dogrularin egim denklemi;



YAz B YAI

m. = 3.11)
! XAZ _XAl
Y, =Y
My =52 Bl (3.12)
st _XBl
Dogru denklemi ise;
Y=m*X+b (3.13)

Seklindedir. Bu denklem egimi bilinen bir dogru iizerindeki her nokta icin gecerlidir.
Ancak b sabit bir sayidir ve bundan kurtulmak gerekir. (3.13) denklemini dogrunun
bilinen bir noktasi i¢in yazip b’yi ¢ekeriz. Sonra bu ifadeyi genel denklemde yerine
koyarsak asagidaki ifadeyi buluruz;
Y=m*x(X-X,)+Y, (3.14)
Simdi dogrularin orta dikme denklemlerine ihtiyacimiz var bunun i¢in oncelikle

biitiin dogrularin orta noktalar1 bulunur;

X, +X
X, =—4——a (3.15)
2
Y, +Y
o =—A——A (3.16)
2
Birbirlerine dik olan dogrularin egimleri arasindaki iliski soyledir;
m, *m, =—1 (3.17)
O halde orta dikmelerin egim ifadesi su hali alir;
-1
m, =— (3.18)
m

A noktalarim birlestiren dogrularin orta dikmeleri ile B noktalari birlestiren
dogrularin orta dikmelerinin kesisim noktasi pole’leri verir.

Konumlan verilen biyeli 1. konumdan 2. konuma getirecek donme ekseni olan
P1,’yi bulalim. Elimizde bir noktas1 ve egimi bulunan iki dogru denklemi var;

P =m,*(P,—X, )+Y,, (3.19)

P =m,*(P. =X, ;)+Y,, (3.20)
Bu iki denklemi esitleyip P,’i ¢cekersek;

[YmB — YmA — (mOB 8 XmB ) + (mOA 8 XmA )]

P =
[mOA - mOB]

X

(3.21)



Bulunan P, degeri (3.19) veya (3.20) denklemlerinin birine kondugunda ilgili pole’un

ordinati; P,’yi buluruz.

Sekil.3.6. Dort konum i¢in 6 adet pole bulunur.

Dort pozisyon sentezi i¢in elimizde 6 adet pole vardir. Bes pozisyon igin
uygulanacak iglem yine bu pozisyonlarin 4’lii gruplar halinde incelemesini gerektirdigi
icin her seferinde 6 adet pole’e ihtiya¢ vardir. Bu pole’ler kullanilarak 3 adet karsit
pole’ler dortgeni elde edilir.

Merkez noktalar1 bulmak icin; merkezleri karsit pole’ler dortgeninin karsit
kenarlarinin orta dikmeleri iizerinde olan ¢emberlerin kesisim noktalarim1 bulmak
gerekir. S6z konusu cemberlerin merkezleri; herhangi bir kenarin bir kosesinden
baslayip kenarla her seferinde, Ornegin, bir derece ayrilan dogrunun, kenarin orta

dikmesini kestigi noktalardir.



Karsit pole ¢iftleri indislerinde ortak say1 olmayan ¢iftlerdir. Yani;

P12 - P34

Pi3- Py

Pis-Pa3

Ucg adet karsit pole cifti vardir. Kosegenleri iizerinde karsit pole ciftleri olan iic

farkli karsit pole’ler dortgeni olusturulabilir.

Po3
P12 P23
P24 Pip P13

Pi3

P4 Py Pu
P34 P24

Sekil.3.7. Kosegenlerin uclarinda karsit pole’ler olan ii¢ adet karsit pole’ler dortgeni
olusturulur.

Simdi pole’lerini buldugumuz konumlarin karsit pole’ler dortgenlerini

(kosegenler olmadan) olugturalim.



Sekil.3.8. Ug adet karsit pole’ler dortgeni cizilir.

Prosediiriin bundan sonrasinda karsit pole’ler dortgenleri tek tek ele alinir. Karsit
olmayan kenarlarin orta dikmeleri iizerinde; yukarida bahsedilen yolla belirli aralikli
noktalar isaretlenir. Bu noktalarin koordinatlarini denklem (3.20) ve (3.21)’i kullanarak
bulabiliriz. Bu sefer denklemlerde; pole’leri birlestiren karsit kenarlarin orta noktalar
kullanilir. Ayrica dogrunun egimi her seferinde bir derece degistirilir. Bu dogru ile

kenarin orta dikmesinin kesisimi cizilecek cemberin merkezini verir.



Sekil.3.9. Kasit pole dortgenleri ve bunlarin karsit kenarlarinin orta dikmeleri {izerinde
bulunan noktalar prosediirde kullanilacak ¢cemberlerin merkez noktalaridir.

Bulunan bu noktalar ile ait oldugu kenarin kosesini yaricap kabul eden
cemberler ¢izilir. Karsit kenarlar kullanilarak cizilen ¢emberlerin kesisim noktalart birer
merkez noktadir.

Bu yontemin esas1 su kurala dayanir;

Bir merkez nokta karsit pole’ler dortgeninin karsit kenarlarini esit agilarda goriir.
Bulunan bu merkez noktalar1 evirilmis hareketin merkez noktalardir, ancak gercek

hareketin daire noktalaridir.



Sekil.3.10. Merkez nokta egrileri pole’lerden gecer.

Bulunan bu merkez noktalar birinci konuma gore evirilmis hareketin merkez
noktalar1 olduklarn i¢in gercekte birinci konuma gore daire noktalaridir. Simdi bu
noktalarin gercek hareketin pole’ler iicgeni kullanilarak ikinci ve iigiincii konumlarinin
bulunmasi gerekir.

3.2.4. Pole’ler Ucgeni

P12, P13 ve Py; pole’lerini kullanarak olusturacagimiz pole’ler {icgeni birinci

konumu bilinen bir noktanin ikinci ve ii¢iincii konumlarin1 bulmamiza imkan tanir. Bu

icgenin bir kenarinin iki ucundaki pole’lerin ortak indisi olan say1 o konumu ifade eder.

Konum Sayis1 | Pole’ler
1. Konum Pi2-Pj3
2. Konum P12 - P
3. Konum P53 - Py

Yukaridaki tablo hangi kenarin hangi konumu ifade ettigini gostermektedir.



Selgii.3. 12. Gergek hareketin pole’ler iicgeni



T2
Sekil.3.13. Pole’ler liggeni i¢cindeki bir temel noktanin (T), birinci, ikinci ve ii¢lincii
konumlari

Sekil.3.13.’da gosterildigi gibi pole’ler iicgeni igcinde temel nokta dedigimiz
herhangi bir noktanin konumlarinit bulmak icin; her bir konumu ifade eden kenara gére
simetrigini alinz. Sekil.3.13.’da T noktasinin birinci konumu; Tl, ikinci konumu; T 2,
ticlincii konumu ise; T 3 “tiir.

Uyguladigimiz prosediirde buldugumuz merkez nokta; gergek pole’lere gore
bulunan T' noktasidir. Simdi birinci konumda bulunan daire noktasinin pole’ler

icgenine gore temel noktasini bulalim.

3.2.5. Bir Noktanin Bir Dogruya Gore Simetrigi

Bir noktanin, iki ucu bilinen bir dogruya gore simetrigini bulmak i¢in Once
dogrunun egimi bulunur (denklem 11). Simetrigi alinacak nokta (T") simetri dogrusuna
(P12 — Pj3) dik bir dogru iizerinde olacaktir. O halde bu dogrunun egimi (3.18)
kullanilarak bulunabilir. Bu iki dogrunun kesisim noktasina ihtiyacimiz var. Bunun i¢in
3.14 nolu denklem pole’lerden biri i¢in ve T' icin yazilarak ortak ¢dziim yapilir ve

kesisim noktasi bulunur. Bu noktanin denklemi asagidadir.



X, = (3.22)

Sonra (3.14) nolu denklem kullanilarak Yy bulunur. Dogru iizerindeki nokta
bulunduguna gére simdi ayni dogru iizerinde T' ile bu nokta arasindaki uzakhigin iki
kat1 ilerlemek gerekir. Bu sekilde gelecegimiz nokta simetri noktasidir. Asagidaki

baginti bunun icin kullanilabilir;
Ty =(2% X, )-Ty' (3.23)
T, =(2*Y,)-T, (3.24)
Temel nokta bulunduguna gore aym denklemler kullanilarak; temel noktanin
ikinci ve iictincti konumlar ifade eden kenarlara gore simetri noktalar1 bulunabilir. Bu
noktalar bulunduktan sonra bu noktalardan gecen ¢cemberin merkezi bulunabilir. Bu
merkez ilgili daire noktasinda bulunan krankin sabitlendigi etrafinda dondiigii noktadir.

Bu nokta T'-T % ve T T ° dogrularinin orta dikmelerinin kesisim noktasidir(Pole’leri

bulmak i¢in kullandigimiz denklemler kullanilir).

Sekil.3.14. Bir merkez nokta iizerine gelindiginde program temel noktayi, ikinci ve
ticlincii konumlarini bulur.



Sekil.3.15. Daire noktasinin konumlarin1 birlestiren dogrularin orta dikmelerinin
kesisimi merkez noktay1 verir.

Sekil.3.16. Bulunan merkez noktasi ile daire noktasi birlestirilir ve bir krank elde edilir.



Ayn sekilde baska bir merkez nokta secildiginde ikinci krank bulunur ve bir
mekanizma ortaya ¢ikar. Bu mekanizmanin biyeline kullanicinin girmis oldugu birinci
konum baglanirsa; mekanizmanin hareketi boyunca biyele baglanan bu elemanin biitiin
pozisyonlardan gectigi goriiliir. Ortaya cikan biitiin mekanizmalar matematiksel olarak
dogrudur ancak mekanizmanin biitiin konumlardan ge¢mesi i¢in kapanim degistirmesi
gerekebilir. Mevcut ¢oziimler icinde istenen noktalara sabitlenmis, istenen boyutlarda
ve istenen tiirde bir mekanizma secilebilir. Bir krank secildikten sonra bagka bir daire
noktasina gidildiginde ikinci krank cizilir ve ekranmin iist kismina, program,
mekanizmanin tipini yazar.

Iki krankin secilmesi ile mekanizma ilgili biitiin ayrintilar ekranin sag ve sol
kenarlarina program tarafindan yazilir. Ayrica daire noktalar1 {izerinde gezinirken

program siirekli olarak daire noktasi1 ve merkez noktasi koordinatlarini yazar.

3.2.6. Bes Pozisyon Sentezi

Kullanici bes pozisyon secenegini isaretler ve konum bilgilerini girerse program
bu bes konumu dortlii iki gruba ayirarak ¢ozer ve iki adet daire noktasi egrisi bulur. Bu
iki egrinin kesigim noktalarina burmester noktalari denir. Program burmester noktalarini
ekranda isaretler. Bes pozisyondan gececek mekanizmalar ancak burmester noktalar

kullanilarak yapilabilir.



4.SONUC VE ONERILER

Mekanizmalarin kinematik sentezi ¢ok emek isteyen zor bir islemdir. Bu
programin yazilmasiyla bu alanda bir konuda kolaylik saglanmistir. Konum
gereksinimlerinin yazilmasiyla ihtiya¢ duyulan mekanizma biiyilk bir dogrulukla
tasarlanabilmektedir. Ancak bazi hallerde mekanizmanin istenen konumlar1 saglamasi
icin kapamim degistirmesi gerekmektedir. Bu halde mekanizma matematiksel olarak
dogrudur ancak fiziksel olarak diizgiin ¢alismamaktadir. Pratikte mekanizmanin her
periyotta iki defa kapanmim degistirmesi saglanamaz. Kapanima disinda biyel diizleminin
de degistirilmesi gereken durumlarla da karsilasilabilmektedir. Kapanim probleminde
oldugu gibi bunda da tek bir butona basilarak degisiklik yapilabilmektedir.

Ortaya cikan merkez noktalarn egrisi iizerinde yiizlerce hatta binlerce ihtimal
bulunabilmektedir. Programin gelistirilmesi istenirse; Ornegin bu ihtimallerin
azaltilmasi istenirse elde edilmek istenen mekanizma ile ilgili birka¢c parametre
girilebilir ve sadece bu kosullar1 saglayan mekanizmalarin goriintiilenmeleri istenebilir.
Optimum mekanizmalarin program tarafindan goriintiilenmesi c¢alismayacak yani ise
yaramayacak ihtimalleri degerlendirmek icin bosa zaman harcanmasinin Oniine

gecilebilir.
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EKLER

PROGRAMIN ACILAN PENCERELERI VE KODLARI



Sekil.1. Programin kargilama penceresinde konum sayis1 segilerek ileri tusuna basilir.

Private Sub ileri_Click()

Frame?2.Visible = False

Framel.Visible = True

If Option2.Value = True Then
Label5.Visible = True
A5x.Visible = True
ASy.Visible = True
tetaS.Visible = True

End If

End Sub



— K.oordinatlar
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Sekil.2. Secilen konum sayis1 kadar koordinat bilgisi girmeye yetecek kutucuk goriiniir.
Biitiin kutucuklar doldurularak ‘“hesapla” butonuna basilir.

Private Sub Hesapla_Click()
KGrafigi.Show
End Sub

Dim kts2 As Integer

Dim ANM(1 To 4, 1 To 2)
Dim BNM(1 To 4, 1 To 2)
Dim pibolysk As Double
Dim PNM(1 To 6, 1 To 2)
Dim PKM(1 To 12, 1 To 8)
Dim mn(1 To 12, 1 To 2)
Dim ao(1 To 6, 1 To 2)
Dim bo(1 To 6, 1 To 2)
Dim ma(1 To 6)



Dim mb(1 To 6)

Dim MNM(1 To 5000, 1 To 2)
Dim MNM1(1 To 5000, 1 To 2)
Dim tiklama As Integer
Dim hgkbx As Double
Dim hgkby As Double
Dim hgksx As Double
Dim hgksy As Double
Dim hckbx As Double
Dim hckby As Double
Dim hcksx As Double
Dim hcksy As Double
Dim ciz1boyu As Double
Dim ciz2boyu As Double
Dim ciz3boyu As Double
Dim toprak As Double
Dim egim1 As Double
Dim egim2 As Double
Dim rad As Double

Dim f As Integer

Dim kisa As Double

Dim durum As Integer
Dim uzun As Double
Dim uzunluk As Double
Dim uzunlukl As Double
Dim uzunluk2 As Double
Dim uzunluk3 As Double
Dim kts As Integer

Dim gplx As Double
Dim gply As Double
Dim gp2x As Double
Dim gp2y As Double



Dim gp3x As Double
Dim gp3y As Double
Dim mp1 As Double
Dim mp2 As Double
Dim mp3 As Double
Dim gbx As Double
Dim gby As Double
Dim xb As Double
Dim yb As Double
Dim xol As Double
Dim yol As Double
Dim xo02 As Double
Dim yo2 As Double
Dim x03 As Double
Dim yo3 As Double
Dim burmester(1 To 500, 1 To 2)

Dim s As Integer

Private Sub Form_Load()

pibolysk = 1.74532925199433E-02

rad =1

kts =1

kts2 =4
egl = Atn(AnaSayfa.Aly / AnaSayfa.A1x)
eg2 = Atn(AnaSayfa.A2y / AnaSayfa.A2x)
eg3 = Atn(AnaSayfa.A3y / AnaSayfa.A3x)
egd4 = Atn(AnaSayfa.Ady / AnaSayfa.A4x)

anyl = AnaSayfa.tetal. Text * pibolysk
any2 = AnaSayfa.teta2.Text * pibolysk
any3 = AnaSayfa.teta3.Text * pibolysk
any4 = AnaSayfa.tetad. Text * pibolysk



ral = Sqr(AnaSayfa.Alx * 2 + AnaSayfa.Aly " 2)
ra2 = Sqr(AnaSayfa.A2x * 2 + AnaSayfa.A2y " 2)
ra3 = Sqr(AnaSayfa.A3x * 2 + AnaSayfa.A3y " 2)
ra4 = Sqr(AnaSayfa.A4x * 2 + AnaSayfa.Ady " 2)

fark21 = any?2 - any1
fark31 = any3 - any1
fark41 = any4 - any1

alfal = (eg2 - fark21)
alfa2 = (eg3 - fark31)
alfa3 = (eg4 - fark41)

gbx = AnaSayfa.Alx + AnaSayfa.biyel. Text * Cos(anyl)

gby = AnaSayfa.Aly + AnaSayfa.biyel. Text * Sin(any1)

gmbl = ((AnaSayfa.Alx.Text + AnaSayfa.biyel * Cos(anyl)) - (AnaSayfa. A2x.Text
+ AnaSayfa.biyel * Cos(any2))) / ((AnaSayfa.A2y.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(any2)) -
(AnaSayfa.Aly.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(anyl)))

gmb?2 = ((AnaSayfa.Alx.Text + AnaSayfa.biyel * Cos(anyl)) - (AnaSayfa. A3x.Text
+ AnaSayfa.biyel * Cos(any3))) / ((AnaSayfa.A3y.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(any3)) -
(AnaSayfa.Aly.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(anyl)))

gmb3 = ((AnaSayfa.A2x.Text + AnaSayfa.biyel * Cos(any2)) - (AnaSayfa. A3x.Text
+ AnaSayfa.biyel * Cos(any3))) / ((AnaSayfa.A3y.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(any3)) -
(AnaSayfa.A2y.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(any2)))

ANM(L, 1)=0

ANM(2, 1) = AnaSayfa.Alx - ra2 * Cos(alfal)
ANM(3, 1) = AnaSayfa.Alx - ra3 * Cos(alfa2)
ANM(4, 1) = AnaSayfa.Alx - ra4 * Cos(alfa3)

ANM(1,2)=0



ANM(2, 2) = AnaSayfa.Aly - ra2 * Sin(alfal)
ANM(3, 2) = AnaSayfa.Aly - ra3 * Sin(alfa2)
ANM(4, 2) = AnaSayfa.Aly - ra4 * Sin(alfa3)

BNM(1, 1) = AnaSayfa.biyel

BNM(2, 1) = ANM(2, 1) + AnaSayfa.biyel * Cos(-fark21)
BNM(@3, 1) = ANM(3, 1) + AnaSayfa.biyel * Cos(-fark31)
BNM(4, 1) = ANM(4, 1) + AnaSayfa.biyel * Cos(-fark41)

BNM(1,2)=0

BNM(2, 2) = ANM(2, 2) + AnaSayfa.biyel * Sin(-fark21)
BNM(3, 2) = ANM(3, 2) + AnaSayfa.biyel * Sin(-fark31)
BNM(4, 2) = ANM(4, 2) + AnaSayfa.biyel * Sin(-fark41)

ma(l) = (ANM(1, 1) - ANM(2, 1)) / (ANM(2, 2) - ANM(1, 2))

ma(2) = (ANM(1, 1) - ANM(3, 1)) / (ANM(3, 2) - ANM(1, 2))

ma(3) = (ANM(1, 1) - ANM(4, 1)) / (ANM(4, 2) - ANM(1, 2))

ma(4) = (ANM(2, 1) - ANM(3, 1)) / (ANM(3, 2) - ANM(2, 2))

gmal = (AnaSayfa.Alx.Text - AnaSayfa.A2x.Text) / (AnaSayfa.A2y.Text -
AnaSayfa.Aly.Text)

gma?2 = (AnaSayfa.Alx.Text - AnaSayfa.A3x.Text) / (AnaSayfa.A3y.Text -
AnaSayfa.Aly.Text)

gma3 = (AnaSayfa.A2x.Text - AnaSayfa.A3x.Text) / (AnaSayfa.A3y.Text -
AnaSayfa.A2y.Text)

ma(5) = (ANM(2, 1) - ANM(4, 1)) / (ANM(4, 2) - ANM(2, 2))

ma(6) = (ANM(3, 1) - ANM(4, 1)) / (ANM(4, 2) - ANM(3, 2))

mb(1) = (BNM(1, 1) - BNM(2, 1)) / (BNM(2, 2) - BNM(1, 2))
mb(2) = (BNM(1, 1) - BNM(3, 1)) / (BNM(3, 2) - BNM(1, 2))
mb(3) = (BNM(1, 1) - BNM(4, 1)) / (BNM(4, 2) - BNM(L, 2))
mb(4) = (BNM(2, 1) - BNM(3, 1)) / (BNM(3, 2) - BNM(2, 2))
mb(5) = (BNM(2, 1) - BNM(4, 1)) / (BNM(4, 2) - BNM(2, 2))



mb(6) = (BNM(3, 1) - BNM(4, 1)) / (BNM(4, 2) - BNM(3, 2))

Forj=1To?2

ao(1l,j) = ANM(1, j) * 0.5 + ANM(2,j) * 0.5
ao(2, j) = ANM(1, j) * 0.5 + ANM(3,j) * 0.5
ao(3,j) = ANM(1, j) * 0.5 + ANM®4,j) * 0.5
ao(4, j) = ANM(2,j) * 0.5 + ANM(3,j) * 0.5
ao(5,j) = ANM(2,j) * 0.5 + ANM(4,j) * 0.5
ao(6, j) = ANM(3, j) * 0.5 + ANM(4,j) * 0.5

bo(1, j) = BNM(L, j) * 0.5 + BNM(2, j) * 0.5
bo(2, j) = BNM(L, j) * 0.5 + BNM(3, j) * 0.5
bo(3, j) = BNM(L, j) * 0.5 + BNM(4, j) * 0.5
bo(4, j) = BNM(2, j) * 0.5 + BNM(3, j) * 0.5
bo(5, j) = BNM(2, j) * 0.5 + BNM(4, j) * 0.5
bo(6, j) = BNM(3, j) * 0.5 + BNM(4, j) * 0.5

Next j

gaolx = AnaSayfa.Alx.Text * 0.5 + AnaSayfa.A2x.Text * 0.5

gaoly = AnaSayfa.Aly.Text * 0.5 + AnaSayfa.A2y.Text * 0.5

gao2x = AnaSayfa.Alx.Text * 0.5 + AnaSayfa.A3x.Text * 0.5

gao2y = AnaSayfa.Aly.Text * 0.5 + AnaSayfa.A3y.Text * 0.5

gao3x = AnaSayfa.A2x.Text * 0.5 + AnaSayfa.A3x.Text * 0.5

gao3y = AnaSayfa.A2y.Text * 0.5 + AnaSayfa.A3y.Text * 0.5

gbolx = (AnaSayfa.Alx.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(anyl)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A2x.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(any2)) * 0.5

gboly = (AnaSayfa.Aly.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Sin(any1)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A2y.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Sin(any2)) * 0.5

gbo2x = (AnaSayfa.Alx.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(anyl)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A3x.Text + AnaSayfa.biyel. Text * Cos(any3)) * 0.5



gbo2y = (AnaSayfa.Aly.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Sin(any1)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A3y.Text + AnaSayfa.biyel. Text * Sin(any3)) * 0.5

gbo3x = (AnaSayfa.A2x.Text + AnaSayfa.biyel. Text * Cos(any2)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A3x.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(any3)) * 0.5

gbo3y = (AnaSayfa.A2y.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Sin(any2)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A3y.Text + AnaSayfa.biyel. Text * Sin(any3)) * 0.5

'Poller matrisini yazdirma

Fori=1To 6
PNM(, 1) = (bo(i, 2) - mb(i) * bo(i, 1) - ao(i, 2) + ma(i) * ao(i, 1)) / (ma(i) - mb(i))
PNM(, 2) = ma(i) * (PNM(, 1) - ao(i, 1)) + ao(i, 2)

Next i

gplx = (gboly - gmbl * gbolx - gaoly + gmal * gaolx) / (gmal - gmbl)
gply = gmal * (gplx - gaolx) + gaoly
gp2x = (gbo2y - gmb2 * gbo2x - gao2y + gma2 * gao2x) / (gma2 - gmb2)
gp2y = gma2 * (gp2x - gao2x) + gaoy
gp3x = (gbo3y - gmb3 * gbo3x - gao3y + gma3 * gao3x) / (gma3 - gmb3)
gp3y = gma3 * (gp3x - gao3x) + gao3y
mpl = (gp2y - gply) / (gp2x - gplx)
mp2 = (gp3y - gply) / (gp3x - gplx)
mp3 = (gp3y - gp2y) / (gp3x - gp2x)
Line (gplx, gply)-(gp2x, gp2y), vbBlack
Line (gp1x, gply)-(gp3x, gp3y), vbBlack
Line (gp2x, gp2y)-(gp3x, gp3y), vbBlack

"polleri eslesme siralarina gore kayit etme(birinciler)
PKM(1, 1) = PNM(1, 1)
PKM(2, 1) = PNM(1, 1)
PKM(3, 1) =PNM(1, 1)
PKM(4, 1) = PNM(1, 1)
PKM(5, 1) =PNM(2, 1)



PKM(6, 1) = PNM(2, 1)
PKM(7, 1) = PNM(2, 1)
PKM(S, 1) = PNM(3, 1)
PKM(9, 1) = PNM(3, 1)
PKM(10, 1) = PNM(4, 1)
PKM(11, 1) = PNM(4, 1)
PKM(12, 1) = PNM(5, 1)

PKM(1, 2) = PNM(1, 2)
PKM(2, 2) = PNM(1, 2)
PKM(3, 2) = PNM(1, 2)
PKM(4, 2) = PNM(1, 2)
PKM(5, 2) = PNM(2, 2)
PKM(6, 2) = PNM(2, 2)
PKM(7, 2) = PNM(2, 2)
PKM(8, 2) = PNM(3, 2)
PKM(9, 2) = PNM(3, 2)
PKM(10, 2) = PNM(4, 2)
PKM(11, 2) = PNM(4, 2)
PKM(12, 2) = PNM(5, 2)

"polleri eslesme siralarina gore kayit etme(ikinciler)
PKM(1, 3) =PNM(2, 1)
PKM(2, 3) = PNM(3, 1)
PKM(3, 3) = PNM(4, 1)
PKM(4, 3) = PNM(5, 1)
PKM(S, 3) =PNM(3, 1)
PKM(6, 3) = PNM(4, 1)
PKM(7, 3) = PNM(6, 1)
PKM(8, 3) = PNM(5, 1)
PKM(9, 3) = PNM(6, 1)
PKM(10, 3) = PNM(5, 1)



PKM(11, 3) = PNM(6, 1)
PKM(12, 3) = PNM(6, 1)

PKM(1, 4) = PNM(2, 2)
PKM(2, 4) = PNM(3, 2)
PKM(3, 4) = PNM(4, 2)
PKM(4, 4) = PNM(5, 2)
PKM(S, 4) = PNM(3, 2)
PKM(6, 4) = PNM(4, 2)
PKM(7, 4) = PNM(6, 2)
PKM(8, 4) = PNM(5, 2)
PKM(9, 4) = PNM(6, 2)
PKM(10, 4) = PNM(5, 2)
PKM(11, 4) = PNM(6, 2)
PKM(12, 4) = PNM(6, 2)

"polleri birlestiren dogrularin egimleri ve egimlerinin tersinin ters isaretlisi
Fori=1To 12
PKM(, 5) = (PKM(, 4) - PKM(, 2)) / (PKM(, 3) - PKM(, 1))
PKM(, 6) =-1/PKM(, 5)

Next i

Fori=1To 12
PKM(i, 7) = PKM(, 1) * 0.5 + PKM(, 3) * 0.5
PKM(i, 8) = PKM(i, 2) * 0.5 + PKM(, 4) * 0.5
Next i
'ayni yonde
f=0
For aci = -89 To 89
alfa = aci * pibolysk



mn(1, 1) = (PKM(1, 7) * PKM(1, 6) - PKM(1, 8) + PKM(1, 2) - PKM(1, 1) *
(Tan(Atn(PKM(1, 5)) + alfa))) / (PKM(1, 6) - Tan((Atn(PKM(1, 5)) + alfa)))

mn(2, 1) = (PKM(2, 7) * PKM(2, 6) - PKM(2, 8) + PKM(2, 2) - PKM(2, 1) *
(Tan(Atn(PKM(2, 5)) + alfa))) / (PKM(2, 6) - Tan((Atn(PKM(2, 5)) + alfa)))

mn(3, 1) = (PKM(3, 7) * PKM(3, 6) - PKM(3, 8) + PKM(3, 2) - PKM(3, 1) *
(Tan(Atn(PKM(3, 5)) + alfa))) / (PKM(3, 6) - Tan((Atn(PKM(3, 5)) + alfa)))

mn(4, 1) = (PKM#, 7) * PKM(4, 6) - PKM(4, 8) + PKM(4, 2) - PKM(4, 1) *
(Tan(Atn(PKM(4, 5)) + alfa))) / (PKM(4, 6) - Tan((Atn(PKM(4, 5)) + alfa)))

mn(5, 1) = (PKM(, 7) * PKM(S, 6) - PKM(S, 8) + PKM(S, 2) - PKM(S, 1) *
(Tan(Atn(PKM(5, 5)) + alfa))) / (PKM(5, 6) - Tan((Atn(PKM(5, 5)) + alfa)))

mn(6, 1) = (PKM(6, 7) * PKM(6, 6) - PKM(6, 8) + PKM(6, 2) - PKM(6, 1) *
(Tan(Atn(PKM(6, 5)) + alfa))) / (PKM(6, 6) - Tan((Atn(PKM(6, 5)) + alfa)))

mn(7, 1) = (PKM(7, 7) * PKM(7, 6) - PKM(7, 8) + PKM(7, 2) - PKM(7, 1) *
(Tan(Atn(PKM(7, 5)) + alfa))) / (PKM(7, 6) - Tan((Atn(PKM(7, 5)) + alfa)))

mn(8, 1) = (PKM(8, 7) * PKM(8, 6) - PKM(8, 8) + PKM(8, 2) - PKM(8, 1) *
(Tan(Atn(PKM(8, 5)) + alfa))) / (PKM(8, 6) - Tan((Atn(PKM(8, 5)) + alfa)))

mn(9, 1) = (PKM(9, 7) * PKM(9, 6) - PKM(9, 8) + PKM(9, 2) - PKM(9, 1) *
(Tan(Atn(PKM(9, 5)) + alfa))) / (PKM(9, 6) - Tan((Atn(PKM(9, 5)) + alfa)))

mn(10, 1) = (PKM(10, 7) * PKM(10, 6) - PKM(10, 8) + PKM(10, 2) - PKM(10, 1) *
(Tan(Atn(PKM(10, 5)) + alfa))) / (PKM(10, 6) - Tan((Atn(PKM(10, 5)) + alfa)))
mn(11, 1) = (PKM(11, 7) * PKM(11, 6) - PKM(11, 8) + PKM(11, 2) - PKM(11, 1) *
(Tan(Atn(PKM(11, 5)) + alfa))) / (PKM(11, 6) - Tan((Atn(PKM(11, 5)) + alfa)))
mn(12, 1) = (PKM(12, 7) * PKM(12, 6) - PKM(12, 8) + PKM(12, 2) - PKM(12, 1) *
(Tan(Atn(PKM(12, 5)) + alfa))) / (PKM(12, 6) - Tan((Atn(PKM(12, 5)) + alfa)))

mn(1, 2) = PKM(1, 6) * (mn(1, 1) - PKM(1, 7)) + PKM(L, 8)
mn(2, 2) = PKM(2, 6) * (mn(2, 1) - PKM(2, 7)) + PKM(2, 8)
mn(3, 2) = PKM(3, 6) * (mn(3, 1) - PKM(3, 7)) + PKM(3, 8)
mn(4, 2) = PKM(4, 6) * (mn(4, 1) - PKM(4, 7)) + PKM(4, 8)
mn(5, 2) = PKM(S, 6) * (mn(5, 1) - PKM(5, 7)) + PKM(S, 8)
mn(6, 2) = PKM(6, 6) * (mn(6, 1) - PKM(6, 7)) + PKM(6, 8)



mn(7, 2) = PKM(7, 6) * (mn(7, 1) - PKM(7, 7)) + PKM(7, 8)
mn(8, 2) = PKM(8, 6) * (mn(8, 1) - PKM(8, 7)) + PKM(8, 8)
mn(9, 2) = PKM(9, 6) * (mn(9, 1) - PKM(9, 7)) + PKM(9, 8)
mn(10, 2) = PKM(10, 6) * (mn(10, 1) - PKM(10, 7)) + PKM(10, 8)
mn(11, 2) = PKM(11, 6) * (mn(11, 1) - PKM(11, 7)) + PKM(11, 8)
mn(12, 2) = PKM(12, 6) * (mn(12, 1) - PKM(12, 7)) + PKM(12, 8)

'Dairelerin merkez noktalari

'"PSet (mn(1, 1), mn(1, 2) ), vbBlue
"PSet (mn(2, 1), mn(2, 2) ), vbBlue
PSet (mn(3, 1), mn(3, 2) ), vbBlue
'PSet (mn(4, 1) , mn(4, 2) ), vbBlue
PSet (mn(5, 1), mn(5, 2) ), vbBlue
PSet (mn(6, 1) , mn(6, 2) ), vbBlue
PSet (mn(7, 1), mn(7, 2) ), vbBlue
PSet (mn(8, 1), mn(8, 2) ), vbBlue
PSet (mn(9, 1), mn(9, 2) ), vbBlue
PSet (mn(10, 1) , mn(10, 2) ), vbBlue
PSet (mn(11, 1), mn(11, 2) ), vbBlue
PSet (mn(12, 1), mn(12, 2) ), vbBlue

rl = Sqr((mn(1, 1) - PNM(L, 1)) A 2 + (mn(1, 2) - PNM(1, 2)) A 2)
12 = Sqr((mn(2, 1) - PNM(1, 1)) A 2 + (mn(2, 2) - PNM(1, 2)) A 2)
13 = Sqr((mn(3, 1) - PNM(1, 1)) A 2 + (mn(3, 2) - PNM(1, 2)) A 2)
r4 = Sqr((mn(4, 1) - PNM(1, 1)) A 2 + (mn(4, 2) - PNM(1, 2)) # 2)
r5 = Sqr((mn(5, 1) - PNM(2, 1)) A 2 + (mn(5, 2) - PNM(2, 2)) A 2)
16 = Sqr((mn(6, 1) - PNM(2, 1)) A 2 + (mn(6, 2) - PNM(2, 2)) * 2)

17 = Sqr((mn(12, 1) - PNM(5, 1)) A 2 + (mn(12, 2) - PNM(5, 2)) * 2)
18 = Sqr((mn(11, 1) - PNM(4, 1)) A 2 + (mn(11, 2) - PNM(4, 2)) * 2)
19 = Sqr((mn(9, 1) - PNM(3, 1)) A 2 + (mn(9, 2) - PNM(3, 2)) A 2)



r10 = Sqr((mn(7, 1) - PNM(2, 1)) A 2 + (mn(7, 2) - PNM(2, 2)) A 2)
r11 = Sqr((mn(10, 1) - PNM(4, 1)) * 2 + (mn(10, 2) - PNM(4, 2)) A 2)
r12 = Sqr((mn(8, 1) - PNM(3, 1)) A 2 + (mn(8, 2) - PNM(3, 2)) A 2)

cl =mn(12, 1) - mn(1, 1)
c2=mn(11, 1) - mn(2, 1)
¢3=mn(9, 1) -mn(3, 1)
¢4 =mn(7,1)-mn(4, 1)
¢S5 =mn(10, 1) - mn(5, 1)
c6=mn(8, 1) - mn(6, 1)

dl =mn(12, 2) - mn(1, 2)
d2 =mn(11, 2) - mn(2, 2)
d3 =mn(9, 2) - mn(3, 2)
d4 =mn(7, 2) - mn(4, 2)
d5 =mn(10, 2) - mn(5, 2)
d6 = mn(8, 2) - mn(6, 2)

el =(cl72)+(dl"2)
e2=(c272) +(d2 " 2)
e3=(c372)+(d3"2)
ed = (c472)+(d4"2)
e5=(c572) +(d5"2)
6= (c6 " 2) + (d6 A 2)

pl=(el + @l "2)-(1722)/(2*el)
p2=(e2+ (1212)- (181 2))/ (2 * e2)
p3=(e3+ @3 12)-(1912)/(2*e3)
pd=(ed + (47 2) - (r10 7 2)) /(2 * ed)
p5=(e5+ @57 2) - (r1172))/ (2 *e5)
p6 = (e6 + (16 7 2) - (r12 7 2)) / (2 * e6)



z1=(c1 72)/el) - (pl A 2)
22=((272)/e2) - (p2 A 2)
23=(13"2)/e3)- (p3 " 2)
74 = ((t4 7 2) ] ed) - (p4 A 2)
25= (5 2)/e5) - (p5 " 2)
26 = (16~ 2) / €6) - (p6 " 2)

If z1 >= 0 Then
xal = (mn(1, 1) + (p1 *cl) - (Sqr(z1) * d1))
xbl = (mn(1, 1) + (p1 * cl) + (Sqr(zl) * d1))
yal = (mn(1, 2) + (p1 *dl) + (Sqr(zl) * cl))
ybl = (mn(1, 2) + (p1 * d1) - (Sqr(z1) * cl))
i=i+1
MNM(, 1) = xal
MNM(, 2) = yal
i=i+1
MNM(, 1) = xbl
MNM(, 2) = ybl

End If

PSet (xal, yal), vbRed

PSet (xbl, ybl), vbRed

If z2 >= 0 Then

xa2 = (mn(2, 1) + (p2 * c2) - (Sqr(z2) * d2))
xb2 = (mn(2, 1) + (p2 * c2) + (Sqr(z2) * d2))
ya2 = (mn(2, 2) + (p2 * d2) + (Sqr(z2) * c2))
yb2 = (mn(2, 2) + (p2 * d2) - (Sqr(z2) * c2))
i=i+1

MNM(, 1) = xa2

MNM(, 2) = ya2

i=i+1

MNM(, 1) = xb2



MNM(, 2) = yb2

End If
PSet (xa2, ya2), vbRed
PSet (xb2, yb2), vbRed

If z3 >= 0 Then

xa3 = (mn(3, 1) + (p3 * c3) - (Sqr(z3) * d3))
xb3 = (mn(3, 1) + (p3 * c3) + (Sqr(z3) * d3))
ya3 = (mn(3, 2) + (p3 * d3) + (Sqr(z3) * c3))
yb3 = (mn(3, 2) + (p3 * d3) - (Sqr(z3) * c3))
i=i+1

MNM(, 1) = xa3

MNM(, 2) =ya3

i=i+1

MNM(, 1) = xb3

MNM(, 2) = yb3

End If
PSet (xa3, ya3), vbRed
PSet (xb3, yb3), vbRed

If z4 >= 0 Then

xa4 = (mn(4, 1) + (p4 * c4) - (Sqr(z4) * d4))
xb4 = (mn(4, 1) + (p4 * c4) + (Sqr(z4) * d4))
ya4 = (mn(4, 2) + (p4 * d4) + (Sqr(z4) * c4))
yb4 = (mn(4, 2) + (p4 * d4) - (Sqr(z4) * c4))
i=i+1

MNM(, 1) = xa4

MNM(, 2) = ya4

i=i+1

MNM(, 1) = xbd



MNM(, 2) = yb4

End If
PSet (xa4, ya4), vbRed
PSet (xb4, yb4), vbRed

If z5 >= 0 Then

xa5 = (mn(5, 1) + (p5 * ¢5) - (Sqr(z5) * dS))
xb5 = (mn(5, 1) + (p5 * c5) + (Sqr(z5) * d5))
ya5 = (mn(5, 2) + (p5 * d5) + (Sqr(z5) * c5))
yb5 = (mn(5, 2) + (p5 * d5) - (Sqr(z5) * ¢5))
i=i+1

MNM(, 1) = xa5

MNM(, 2) =ya5

i=i+1

MNM(, 1) = xb5

MNM(, 2) = yb5

End If
PSet (xa$5, ya5), vbRed
PSet (xb3, yb5), vbRed

If z6 >= 0 Then

xa6 = (mn(6, 1) + (pb * c6) - (Sqr(z6) * d6))
xb6 = (mn(6, 1) + (pb * c6) + (Sqr(z6) * d6))
yab = (mn(6, 2) + (pb * d6) + (Sqr(z6) * c6))
yb6 = (mn(6, 2) + (p6 * db) - (Sqr(z6) * c6))
i=i+1

MNM(, 1) = xa6

MNM(, 2) = yab

i=i+1

MNM(, 1) = xb6



MNM(, 2) = yb6

End If
PSet (xa6, ya6), vbRed
PSet (xb6, yb6), vbRed
If f <iThen
f=i
End If

Next aci

'A noktalarim birlestiren dogrular

Line (ANM(1, 1), ANM(1, 2) )-(ANM(2, 1) , ANM(2, 2) ), vbRed
'Line (ANM(1, 1), ANM(1, 2) )-(ANM(3, 1) , ANM(3, 2) ), vbRed
Line (ANM(1, 1), ANM(1, 2) )-(ANM(4, 1), ANM(4, 2) ), vbRed
Line (ANM(2, 1) , ANM(2, 2) )-(ANM(3, 1) , ANM(3, 2) ), vbRed
Line (ANM(2, 1), ANM(2, 2) )-(ANM(4, 1), ANM(4, 2) ), vbRed
Line (ANM(3, 1), ANM(3, 2) )-(ANM(4, 1) , ANM(4, 2) ), vbRed

'B noktalarin1 birlestiren dogrular

'Line (BNM(1, 1) , BNM(1, 2) )-(BNM(2, 1) , BNM(2, 2) ), vbBlue
'Line (BNM(1, 1), BNM(, 2) )-(BNM(3, 1) , BNM(3, 2) ), vbBlue
'Line (BNM(1, 1), BNM(1, 2) )-(BNM(4, 1) , BNM(4, 2) ), vbBlue
'Line (BNM(2, 1) , BNM(2, 2) )-(BNM(3, 1) , BNM(3, 2) ), vbBlue
'Line (BNM(2, 1) , BNM(2, 2) )-(BNM(4, 1) , BNM(4, 2) ), vbBlue
'Line (BNM(3, 1) , BNM(3, 2) )-(BNM(4, 1) , BNM(4, 2) ), vbBlue

'biyel konumlari
Fori=1To4
'Line (ANM(, 1) , ANM(, 2) )-(BNM(, 1) , BNM(, 2) ), vbBlue
'Next i
'Line (0, 0)-(AnaSayfa.biyel, 0), vbBlue



Line (AnaSayfa.Alx, AnaSayfa.Aly)-((AnaSayfa.Alx + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.tetal * pibolysk)), (AnaSayfa.Aly + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.tetal * pibolysk))), vbRed

Line (AnaSayfa.A2x, AnaSayfa.A2y)-((AnaSayfa.A2x + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.teta2 * pibolysk)), (AnaSayfa. A2y + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.teta2 * pibolysk))), vbRed

Line (AnaSayfa.A3x, AnaSayfa.A3y)-((AnaSayfa.A3x + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.teta3 * pibolysk)), (AnaSayfa. A3y + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.teta3 * pibolysk))), vbRed

Line (AnaSayfa.A4x, AnaSayfa.A4y)-((AnaSayfa.A4x + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.teta4 * pibolysk)), (AnaSayfa. A4y + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.teta4 * pibolysk))), vbRed

'orta dikmeler
Fori=1To6
'Line (ao(i, 1) , ao(i, 2) )-(PNM(, 1), PNM(, 2) ), vbRed
'Line (bo(i, 1), bo(i, 2) )-(PNM(, 1) , PNM(, 2) ), vbBlue
Next i

'Karsit olmayan polleri birlestiren dogrular

'Fori=1To 12

'Line (PKM(i, 1) , PKM(, 2) )-(PKM(, 3) , PKM(, 4) ), vbBlack

'Next i

If AnaSayfa.Option2.Value = True Then

Line (AnaSayfa.Alx, AnaSayfa.Aly)-((AnaSayfa.Alx + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.tetal * pibolysk)), (AnaSayfa.Aly + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.tetal * pibolysk))), vbRed

Line (AnaSayfa.A2x, AnaSayfa.A2y)-((AnaSayfa.A2x + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.teta2 * pibolysk)), (AnaSayfa. A2y + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.teta2 * pibolysk))), vbRed



Line (AnaSayfa.A3x, AnaSayfa.A3y)-((AnaSayfa.A3x + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.teta3 * pibolysk)), (AnaSayfa. A3y + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.teta3 * pibolysk))), vbRed
Line (AnaSayfa.A4x, AnaSayfa.A4y)-((AnaSayfa.A4x + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.tetad * pibolysk)), (AnaSayfa. A4y + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.teta4 * pibolysk))), vbRed
Line (AnaSayfa.A5x, AnaSayfa.AS5y)-((AnaSayfa.A5x + AnaSayfa.biyel *
Cos(AnaSayfa.teta5 * pibolysk)), (AnaSayfa.ASy + AnaSayfa.biyel *
Sin(AnaSayfa.tetaS * pibolysk))), vbRed
i=1

egl = Atn(AnaSayfa.Aly / AnaSayfa.Alx)

eg2 = Atn(AnaSayfa.A2y / AnaSayfa.A2x)

eg3 = Atn(AnaSayfa.A3y / AnaSayfa.A3x)

eg4 = Atn(AnaSayfa.ASy / AnaSayfa.A5x)

anyl = AnaSayfa.tetal. Text * pibolysk
any2 = AnaSayfa.teta2.Text * pibolysk
any3 = AnaSayfa.teta3.Text * pibolysk
any4 = AnaSayfa.teta5.Text * pibolysk

ral = Sqr(AnaSayfa.Alx * 2 + AnaSayfa.Aly " 2)
ra2 = Sqr(AnaSayfa.A2x * 2 + AnaSayfa.A2y " 2)
ra3 = Sqr(AnaSayfa.A3x * 2 + AnaSayfa.A3y " 2)
ra4 = Sqr(AnaSayfa.A5x * 2 + AnaSayfa.ASy " 2)

fark21 = any?2 - any1
fark31 = any3 - any1
fark41 = any4 - any1

alfal = (eg2 - fark21)
alfa2 = (eg3 - fark31)
alfa3 = (eg4 - fark41)



gbx = AnaSayfa.Alx + AnaSayfa.biyel. Text * Cos(anyl)

gby = AnaSayfa.Aly + AnaSayfa.biyel. Text * Sin(any1)

gmbl = ((AnaSayfa.Alx.Text + AnaSayfa.biyel * Cos(anyl)) - (AnaSayfa. A2x.Text
+ AnaSayfa.biyel * Cos(any2))) / ((AnaSayfa.A2y.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(any2)) -
(AnaSayfa.Aly.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(anyl)))

gmb2 = ((AnaSayfa.Alx.Text + AnaSayfa.biyel * Cos(anyl)) - (AnaSayfa. A3x.Text
+ AnaSayfa.biyel * Cos(any3))) / ((AnaSayfa.A3y.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(any3)) -
(AnaSayfa.Aly.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(anyl)))

gmb3 = ((AnaSayfa.A2x.Text + AnaSayfa.biyel * Cos(any2)) - (AnaSayfa. A3x.Text
+ AnaSayfa.biyel * Cos(any3))) / ((AnaSayfa.A3y.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(any3)) -
(AnaSayfa.A2y.Text + AnaSayfa.biyel * Sin(any2)))

ANM(, 1)=0

ANM(2, 1) = AnaSayfa.Alx - ra2 * Cos(alfal)
ANM(3, 1) = AnaSayfa.Alx - ra3 * Cos(alfa2)
ANM(4, 1) = AnaSayfa.Alx - ra4 * Cos(alfa3)

ANM(1,2)=0

ANM(2, 2) = AnaSayfa.Aly - ra2 * Sin(alfal)
ANM(3, 2) = AnaSayfa.Aly - ra3 * Sin(alfa2)
ANM(4, 2) = AnaSayfa.Aly - ra4 * Sin(alfa3)

BNM(1, 1) = AnaSayfa.biyel

BNM(2, 1) = ANM(2, 1) + AnaSayfa.biyel * Cos(-fark21)
BNM(@3, 1) = ANM(3, 1) + AnaSayfa.biyel * Cos(-fark31)
BNM(4, 1) = ANM(4, 1) + AnaSayfa.biyel * Cos(-fark41)

BNM(1,2)=0

BNM(2, 2) = ANM(2, 2) + AnaSayfa.biyel * Sin(-fark21)
BNM(3, 2) = ANM(3, 2) + AnaSayfa.biyel * Sin(-fark31)
BNM(4, 2) = ANM(4, 2) + AnaSayfa.biyel * Sin(-fark41)



ma(l) = (ANM(1, 1) - ANM(2, 1)) / (ANM(2, 2) - ANM(1, 2))

ma(2) = (ANM(1, 1) - ANM(3, 1)) / (ANM(3, 2) - ANM(1, 2))

ma(3) = (ANM(1, 1) - ANM(4, 1)) / (ANM(4, 2) - ANM(1, 2))

ma(4) = (ANM(2, 1) - ANM(@3, 1)) / (ANM(3, 2) - ANM(2, 2))

gmal = (AnaSayfa.Alx.Text - AnaSayfa.A2x.Text) / (AnaSayfa.A2y.Text -
AnaSayfa.Aly.Text)

gma?2 = (AnaSayfa.Alx.Text - AnaSayfa.A3x.Text) / (AnaSayfa.A3y.Text -
AnaSayfa.Aly.Text)

gma3 = (AnaSayfa.A2x.Text - AnaSayfa.A3x.Text) / (AnaSayfa.A3y.Text -
AnaSayfa.A2y.Text)

ma(5) = (ANM(2, 1) - ANM(4, 1)) / (ANM(4, 2) - ANM(2, 2))

ma(6) = (ANM(3, 1) - ANM(4, 1)) / (ANM(4, 2) - ANM(3, 2))

mb(1) = (BNM(1, 1) - BNM(2, 1)) / (BNM(2, 2) - BNM(L, 2))
mb(2) = (BNM(1, 1) - BNM(3, 1)) / (BNM(3, 2) - BNM(1, 2))
mb(3) = (BNM(1, 1) - BNM(4, 1)) / (BNM(4, 2) - BNM(1, 2))
mb(4) = (BNM(2, 1) - BNM(3, 1)) / (BNM(3, 2) - BNM(2, 2))
mb(5) = (BNM(2, 1) - BNM(4, 1)) / (BNM(4, 2) - BNM(2, 2))
mb(6) = (BNM(3, 1) - BNM(4, 1)) / (BNM(4, 2) - BNM(3, 2))

Forj=1To?2

ao(1, j) = ANM(1, j) * 0.5 + ANM(2,j) * 0.5
ao(2, j) = ANM(1, j) * 0.5 + ANM(3,j) * 0.5
ao(3,j) = ANM(1, j) * 0.5 + ANM(4,j) * 0.5
ao(4, j) = ANM(2,j) * 0.5 + ANM(3,j) * 0.5
ao(5, j) = ANM(2,j) * 0.5 + ANM(4,j) * 0.5
ao(6, j) = ANM(3, j) * 0.5 + ANM(4,j) * 0.5

bo(1, j) = BNM(, j) * 0.5 + BNM(2, j) * 0.5
bo(2, j) = BNM(1, j) * 0.5 + BNM(3, j) * 0.5
bo(3, j) = BNM(1, j) * 0.5 + BNM(4, j) * 0.5



bo(4, j) = BNM(2, j) * 0.5 + BNM(3, j) * 0.5
bo(5, j) = BNM(2, j) * 0.5 + BNM(4, j) * 0.5
bo(6, j) = BNM(3, j) * 0.5 + BNM(4, j) * 0.5

Next j

gaolx = AnaSayfa.Alx.Text * 0.5 + AnaSayfa.A2x.Text * 0.5
gaoly = AnaSayfa.Aly.Text * 0.5 + AnaSayfa.A2y.Text * 0.5
gao2x = AnaSayfa.Alx.Text * 0.5 + AnaSayfa.A3x.Text * 0.5
gao2y = AnaSayfa.Aly.Text * 0.5 + AnaSayfa.A3y.Text * 0.5
gao3x = AnaSayfa.A2x.Text * 0.5 + AnaSayfa.A3x.Text * 0.5
gao3y = AnaSayfa.A2y.Text * 0.5 + AnaSayfa.A3y.Text * 0.5
gbolx = (AnaSayfa.Alx.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(anyl)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A2x.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(any2)) * 0.5
gboly = (AnaSayfa.Aly.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Sin(any1)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A2y.Text + AnaSayfa.biyel. Text * Sin(any2)) * 0.5
gbo2x = (AnaSayfa.Alx.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(anyl)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A3x.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(any3)) * 0.5
gbo2y = (AnaSayfa.Aly.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Sin(any1)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A3y.Text + AnaSayfa.biyel. Text * Sin(any3)) * 0.5
gbo3x = (AnaSayfa.A2x.Text + AnaSayfa.biyel. Text * Cos(any2)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A3x.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Cos(any3)) * 0.5
gbo3y = (AnaSayfa.A2y.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Sin(any2)) * 0.5 +
(AnaSayfa.A3y.Text + AnaSayfa.biyel.Text * Sin(any3)) * 0.5
Fori=1To 6
PNM(, 1) = (bo(i, 2) - mb(i) * bo(i, 1) - ao(i, 2) + ma(i) * ao(i, 1)) / (ma(i) - mb(i))
PNM(i, 2) = ma(i) * (PNM(, 1) - ao(i, 1)) + ao(i, 2)
Next i
gplx = (gboly - gmbl * gbolx - gaoly + gmal * gaolx) / (gmal - gmbl)
gply = gmal * (gplx - gaolx) + gaoly
gp2x = (gbo2y - gmb2 * gbo2x - gao2y + gma2 * gao2x) / (gma2 - gmb2)
gp2y = gma2 * (gp2x - gao2x) + gaoy



gp3x = (gbo3y - gmb3 * gbo3x - gao3y + gma3 * gao3x) / (gma3 - gmb3)
gp3y = gma3 * (gp3x - gao3x) + gao3y
mpl = (gp2y - gply) / (gp2x - gplx)
mp2 = (gp3y - gply) / (gp3x - gplx)
mp3 = (gp3y - gp2y) / (gp3x - gp2x)

PKM(1, 1) = PNM(1, 1)

PKM(2, 1) = PNM(1, 1)

PKM(3, 1) = PNM(1, 1)

PKM(4, 1) = PNM(1, 1)

PKM(5, 1) =PNM(2, 1)

PKM(6, 1) =PNM(2, 1)

PKM(7, 1) = PNM(2, 1)

PKM(8, 1) =PNM(3, 1)

PKM(9, 1) =PNM(3, 1)

PKM(10, 1) = PNM(4, 1)

PKM(11, 1) = PNM(4, 1)

PKM(12, 1) = PNM(5, 1)

PKM(1, 2) = PNM(1, 2)
PKM(2, 2) = PNM(1, 2)
PKM(3, 2) = PNM(1, 2)
PKM(4, 2) = PNM(1, 2)
PKM(S, 2) = PNM(2, 2)
PKM(6, 2) = PNM(2, 2)
PKM(7, 2) = PNM(2, 2)
PKM(8, 2) = PNM(3, 2)
PKM(9, 2) = PNM(3, 2)
PKM(10, 2) = PNM(4, 2)
PKM(11, 2) = PNM(4, 2)
PKM(12, 2) = PNM(5, 2)

PKM(1, 3) = PNM(2, 1)



PKM(2, 3) = PNM(3, 1)
PKM(3, 3) = PNM(4, 1)
PKM(4, 3) = PNM(5, 1)
PKM(5, 3) = PNM(3, 1)
PKM(6, 3) = PNM(4, 1)
PKM(7, 3) = PNM(6, 1)
PKM(8, 3) = PNM(5, 1)
PKM(9, 3) = PNM(6, 1)
PKM(10, 3) = PNM(5, 1)
PKM(11, 3) = PNM(6, 1)
PKM(12, 3) = PNM(6, 1)

PKM(1, 4) = PNM(2, 2)
PKM(2, 4) = PNM(3, 2)
PKM(3, 4) = PNM(4, 2)
PKM(4, 4) = PNM(5, 2)
PKM(5, 4) = PNM(3, 2)
PKM(6, 4) = PNM(4, 2)
PKM(7, 4) = PNM(6, 2)
PKM(8, 4) = PNM(5, 2)
PKM(9, 4) = PNM(6, 2)
PKM(10, 4) = PNM(S5, 2)
PKM(11, 4) = PNM(6, 2)
PKM(12, 4) = PNM(6, 2)
Fori=1To 12
PKM(i, 5) = (PKM(j, 4) - PKM(, 2)) / (PKM(, 3) - PKM(, 1))
PKM(i, 6) =-1/PKM(, 5)
Next i

Fori=1To 12
PKM(, 7) = PKM(, 1) * 0.5 + PKM(, 3) * 0.5
PKM(i, 8) = PKM(i, 2) * 0.5 + PKM(, 4) * 0.5



Next i
For aci = -89 To 89
alfa = aci * pibolysk

mn(1, 1) = (PKM(1, 7) * PKM(1, 6) - PKM(1, 8) + PKM(1, 2) - PKM(1, 1) *
(Tan(Atn(PKM(1, 5)) + alfa))) / (PKM(1, 6) - Tan((Atn(PKM(1, 5)) + alfa)))

mn(2, 1) = (PKM(2, 7) * PKM(2, 6) - PKM(2, 8) + PKM(2, 2) - PKM(2, 1) *
(Tan(Atn(PKM(2, 5)) + alfa))) / (PKM(2, 6) - Tan((Atn(PKM(2, 5)) + alfa)))

mn(3, 1) = (PKM(3, 7) * PKM(3, 6) - PKM(3, 8) + PKM(3, 2) - PKM(3, 1) *
(Tan(Atn(PKM(3, 5)) + alfa))) / (PKM(3, 6) - Tan((Atn(PKM(3, 5)) + alfa)))

mn(4, 1) = (PKM#, 7) * PKM(4, 6) - PKM(4, 8) + PKM(4, 2) - PKM(4, 1) *
(Tan(Atn(PKM(4, 5)) + alfa))) / (PKM(4, 6) - Tan((Atn(PKM(4, 5)) + alfa)))

mn(5, 1) = (PKM(, 7) * PKM(S, 6) - PKM(S, 8) + PKM(S, 2) - PKM(S, 1) *
(Tan(Atn(PKM(5, 5)) + alfa))) / (PKM(5, 6) - Tan((Atn(PKM(5, 5)) + alfa)))

mn(6, 1) = (PKM(6, 7) * PKM(6, 6) - PKM(6, 8) + PKM(6, 2) - PKM(6, 1) *
(Tan(Atn(PKM(6, 5)) + alfa))) / (PKM(6, 6) - Tan((Atn(PKM(6, 5)) + alfa)))

mn(7, 1) = (PKM(7, 7) * PKM(7, 6) - PKM(7, 8) + PKM(7, 2) - PKM(7, 1) *
(Tan(Atn(PKM(7, 5)) + alfa))) / (PKM(7, 6) - Tan((Atn(PKM(7, 5)) + alfa)))

mn(8, 1) = (PKM(8, 7) * PKM(8, 6) - PKM(8, 8) + PKM(8, 2) - PKM(8, 1) *
(Tan(Atn(PKM(8, 5)) + alfa))) / (PKM(8, 6) - Tan((Atn(PKM(8, 5)) + alfa)))

mn(9, 1) = (PKM(9, 7) * PKM(9, 6) - PKM(9, 8) + PKM(9, 2) - PKM(9, 1) *
(Tan(Atn(PKM(9, 5)) + alfa))) / (PKM(9, 6) - Tan((Atn(PKM(9, 5)) + alfa)))

mn(10, 1) = (PKM(10, 7) * PKM(10, 6) - PKM(10, 8) + PKM(10, 2) - PKM(10, 1) *
(Tan(Atn(PKM(10, 5)) + alfa))) / (PKM(10, 6) - Tan((Atn(PKM(10, 5)) + alfa)))
mn(11, 1) = (PKM(11, 7) * PKM(11, 6) - PKM(11, 8) + PKM(11, 2) - PKM(11, 1) *
(Tan(Atn(PKM(11, 5)) + alfa))) / (PKM(11, 6) - Tan((Atn(PKM(11, 5)) + alfa)))
mn(12, 1) = (PKM(12, 7) * PKM(12, 6) - PKM(12, 8) + PKM(12, 2) - PKM(12, 1) *
(Tan(Atn(PKM(12, 5)) + alfa))) / (PKM(12, 6) - Tan((Atn(PKM(12, 5)) + alfa)))

mn(1, 2) = PKM(1, 6) * (mn(1, 1) - PKM(1, 7)) + PKM(1, 8)
mn(2, 2) = PKM(2, 6) * (mn(2, 1) - PKM(2, 7)) + PKM(2, 8)
mn(3, 2) = PKM(3, 6) * (mn(3, 1) - PKM(3, 7)) + PKM(3, 8)
mn(4, 2) = PKM(4, 6) * (mn(4, 1) - PKM(4, 7)) + PKM(4, 8)



mn(5, 2) = PKM(S, 6) * (mn(5, 1) - PKM(5, 7)) + PKM(S, 8)
mn(6, 2) = PKM(6, 6) * (mn(6, 1) - PKM(6, 7)) + PKM(6, 8)
mn(7, 2) = PKM(7, 6) * (mn(7, 1) - PKM(7, 7)) + PKM(7, 8)
mn(8, 2) = PKM(8, 6) * (mn(8, 1) - PKM(8, 7)) + PKM(8, 8)
mn(9, 2) = PKM(9, 6) * (mn(9, 1) - PKM(9, 7)) + PKM(9, 8)
mn(10, 2) = PKM(10, 6) * (mn(10, 1) - PKM(10, 7)) + PKM(10, 8)
mn(11, 2) = PKM(11, 6) * (mn(11, 1) - PKM(11, 7)) + PKM(11, 8)
mn(12, 2) = PKM(12, 6) * (mn(12, 1) - PKM(12, 7)) + PKM(12, 8)
rl = Sqr((mn(1, 1) - PNM(1, 1)) A 2 + (mn(1, 2) - PNM(1, 2)) A 2)
12 = Sqr((mn(2, 1) - PNM(1, 1)) A 2 + (mn(2, 2) - PNM(1, 2)) A 2)
13 = Sqr((mn(3, 1) - PNM(L, 1)) A 2 + (mn(3, 2) - PNM(1, 2)) # 2)
r4 = Sqr((mn(4, 1) - PNM(1, 1)) A 2 + (mn(4, 2) - PNM(1, 2)) * 2)
r5 = Sqr((mn(5, 1) - PNM(2, 1)) A 2 + (mn(5, 2) - PNM(2, 2)) A 2)
16 = Sqr((mn(6, 1) - PNM(2, 1)) A 2 + (mn(6, 2) - PNM(2, 2)) A 2)

17 = Sqr((mn(12, 1) - PNM(5, 1)) A 2 + (mn(12, 2) - PNM(5, 2)) A 2)
18 = Sqr((mn(11, 1) - PNM(4, 1)) A 2 + (mn(11, 2) - PNM(4, 2)) A 2)
19 = Sqr((mn(9, 1) - PNM(3, 1)) A 2 + (mn(9, 2) - PNM(3, 2)) * 2)
r10 = Sqr((mn(7, 1) - PNM(2, 1)) A 2 + (mn(7, 2) - PNM(2, 2)) A 2)
r11 = Sqr((mn(10, 1) - PNM4, 1)) A 2 + (mn(10, 2) - PNM(4, 2)) A 2)
r12 = Sqr((mn(8, 1) - PNM(3, 1)) A 2 + (mn(8, 2) - PNM(3, 2)) » 2)

cl =mn(12, 1) - mn(1, 1)
c2=mn(11, 1) -mn(2, 1)
¢3=mn(9, 1) -mn(3, 1)
¢4 =mn(7,1)-mn(4, 1)
¢S5 =mn(10, 1) - mn(5, 1)
c6=mn(8, 1) - mn(6, 1)

dl =mn(12, 2) - mn(1, 2)
d2 =mn(11, 2) - mn(2, 2)
d3 =mn(9, 2) - mn(3, 2)



d4 =mn(7, 2) - mn(4, 2)
d5 =mn(10, 2) - mn(5, 2)
d6 = mn(8, 2) - mn(6, 2)

el =(c172)+(dl"2)
e2=(c272) +(d2 " 2)
e3=(c372)+(d3"2)
ed = (c472)+(d4"2)
e5=(c572)+(d5"2)
6= (c6 " 2) + (d6 A 2)

pl=(l +(x1"2)-
p2=(€2+(@2"2)-
p3=(€3+(@3"2)-
pAd=(4d+@4"2)-
pS=(E5+@5"2)-
p6=(b6+ (16"2)-

z1=(r1"2)/el)-
22=((12"2)/e2)-
z3=(372)/e3)-
74 =(14"2)/ed)-
z5=(5"2)/e)d) -
z6 = (16~ 2)/ eb) -

@x772))/ (2 *el)
(r872))/(2*e2)
(r972)) /(2 *e3)
(rl0"2)) /(2 *ed)
(r11~2)) /(2 *e5)
(r1272)) /(2 * e6)

(p1"2)
(p2"2)
(p312)
(p4"2)
(p5"2)
(p6"2)

If z1 >= 0 Then
xal = (mn(1, 1) + (p1 *cl) - (Sqr(z1) * d1))
xbl = (mn(1, 1) + (p1 * cl) + (Sqr(zl) * d1))
yal = (mn(1, 2) + (p1 *dI) + (Sqr(zl) * c1))
ybl = (mn(1, 2) + (p1 * dl) - (Sqgr(zl) * cl))

i=i+1

MNMI(, 1) = xal



MNMI(, 2) = yal
i=i+1
MNMI(, 1) = xbl
MNMI(, 2) = ybl

End If

PSet (xal, yal), vbGreen

PSet (xbl, yb1), vbGreen

If z2 >= 0 Then
xa2 = (mn(2, 1) + (p2 * c2) - (Sqr(z2) * d2))
xb2 = (mn(2, 1) + (p2 * c2) + (Sqr(z2) * d2))
ya2 = (mn(2, 2) + (p2 * d2) + (Sqr(z2) * c2))
yb2 = (mn(2, 2) + (p2 * d2) - (Sqr(z2) * c2))
i=i+1
MNMI(, 1) = xa2
MNMI(, 2) = ya2
i=i+1
MNMI(, 1) = xb2
MNMI(, 2) = yb2

End If

PSet (xa2, ya2), vbGreen

PSet (xb2, yb2), vbGreen

If z3 >= 0 Then
xa3 = (mn(3, 1) + (p3 * c3) - (Sqr(z3) * d3))
xb3 = (mn(3, 1) + (p3 * c3) + (Sqr(z3) * d3))
ya3 = (mn(3, 2) + (p3 * d3) + (Sqr(z3) * c3))
yb3 = (mn(3, 2) + (p3 * d3) - (Sqr(z3) * c3))
i=i+1
MNMI(, 1) = xa3
MNMI(, 2) = ya3
i=i+1
MNMI(, 1) = xb3
MNMI(, 2) = yb3



End If

PSet (xa3, ya3), vbGreen

PSet (xb3, yb3), vbRed

If z4 >= 0 Then
xa4 = (mn(4, 1) + (p4 * c4) - (Sqr(z4) * d4))
xb4 = (mn(4, 1) + (p4 * c4) + (Sqr(z4) * d4))
ya4 = (mn(4, 2) + (p4 * d4) + (Sqr(z4) * c4))
yb4 = (mn(4, 2) + (p4 * d4) - (Sqr(z4) * c4))
i=i+1
MNMI(, 1) = xa4
MNMI(, 2) = ya4
i=i+1
MNMI(, 1) = xb4
MNMI(, 2) = yb4

End If

PSet (xa4, ya4), vbGreen

PSet (xb4, yb4), vbGreen

If z5 >= 0 Then
xad = (mn(5, 1) + (p5 * c5) - (Sqr(z5) * dS))
xb5 = (mn(5, 1) + (p5 * ¢5) + (Sqr(z5) * d5))
yad = (mn(5, 2) + (p5 * dS5) + (Sqr(z5) * c5))
yb5 = (mn(5, 2) + (p5 * d5) - (Sqr(z5) * c9))
i=i+1
MNMI(, 1) = xa5
MNMI(, 2) = ya5
i=i+1
MNMI(, 1) = xb5
MNMI(, 2) = yb5

End If

PSet (xa$5, ya5), vbGreen

PSet (xb5, yb5), vbGreen

If z6 >= 0 Then



xa6 = (mn(6, 1) + (p6b * c6) - (Sqr(z6) * d6))
xb6 = (mn(6, 1) + (pb * c6) + (Sqr(z6) * d6))
ya6 = (mn(6, 2) + (p6 * d6) + (Sqr(z6) * c6))
yb6 = (mn(6, 2) + (p6 * d6) - (Sqr(z6) * c6))
i=i+1
MNMI(, 1) = xa6
MNMI(, 2) = yab
i=i+1
MNMI(, 1) = xb6
MNMI(, 2) = yb6
End If
PSet (xa6, ya6), vbGreen
PSet (xb6, yb6), vbGreen
Next aci
Fori=14Tof
Forj=1Tof
If Abs(MNM(, 1) - MNM1(j, 1)) < 0.3 And Abs(MNM(i, 2) - MNM1(j, 2)) < 0.3
Then
s=s+1
burmester(s, 1) = (MNM(, 1) + MNM1(j, 1))/ 2
burmester(s, 2) = (MNM(, 2) + MNM1(j, 2)) /2
Circle (burmester(s, 1), burmester(s, 2)), 2, vbBlue
End If
Next j
Next i
End If
End Sub

Private Sub Form_MouseMove(Button As Integer, Shift As Integer, X As Single, Y As
Single)

If AnaSayfa.Option2 = True Then



Fori=1Tos
If Abs(X - burmester(i, 1)) < 1 And Abs(Y - burmester(i, 2)) < 1 Then
X = burmester(i, 1)
Y = burmester(i, 2)
xol = ((mpl * gplx) - gply + Y + (X/ mpl)) / (mpl + (1 / mpl))
yol = ((xol - gplx) * mpl) + gply
xb=(2 *x0l)-X
yb=(2 *yol)-Y

x02 = ((mp2 * gplx) - gply + yb + (xb/ mp2)) / (mp2 + (1 / mp2))
yo2 = ((x02 - gplx) * mp2) + gply

xb2 = (2 * x02) - xb

yb2 = (2 * yo2) - yb

x03 = ((mp3 * gp3x) - gp3y + yb + (xb / mp3)) / (mp3 + (1 / mp3))
yo3 = ((x03 - gp3x) * mp3) + gp3y

xb3 = (2 * x03) - xb

yb3 = (2 * yo3) - yb

x012 = (X + xb2) /2
x013 = (X + xb3) /2
yol2 = (Y +yb2) /2
yol3 = (Y +yb3) /2

ml = (xb2 - X) /(Y - yb2)
m2 = (xb3 - X) /(Y - yb3)
xm = (yol3 - yol2 + ml * x012 - m2 * x013) / (m1 - m2)

ym =ml * (xm - x012) + yol2

ciz.X1 =X
cizYl=Y

ciz.X2 = xm



ciz.Y2 = ym

merkezx.Caption = xm
merkezy.Caption = ym
konumx.Caption = X

konumy.Caption =Y

End If

Next i
End If
If AnaSayfa.Optionl = True Then
Fori=1Tof

If Abs(X - MNM(, 1)) < 1 And Abs(Y - MNM(, 2)) < 1 Then
X = MNM(, 1)
Y = MNM(, 2)

xol = ((mpl * gplx) - gply + Y + (X / mpl)) / (mpl + (1 / mpl))
yol = ((xol - gplx) * mpl) + gply

xb=(2 *x0l)-X

yb=(2 *yol)-Y

x02 = ((mp2 * gplx) - gply + yb + (xb / mp2)) / (mp2 + (1 / mp2))
yo2 = ((x02 - gplx) * mp2) + gply

xb2 = (2 * x02) - xb

yb2 =(2 * yo2) - yb

x03 = ((mp3 * gp3x) - gp3y + yb + (xb / mp3)) / (mp3 + (1 / mp3))
yo3 = ((x03 - gp3x) * mp3) + gp3y

xb3 = (2 * x03) - xb

yb3 =(2 *yo3) - yb

x012 = (X +xb2) / 2



x013 = (X +xb3) /2
yol2 = (Y +yb2) /2
yol3 = (Y +yb3) /2

ml = (xb2 - X) /(Y - yb2)
m2 = (xb3 - X) /(Y - yb3)
xm = (yol3 - yol2 + ml * x012 - m2 * x013) / (m1 - m2)

ym =ml * (xm - x012) + yol12

ciz.X1 =X
cizYl=Y
ciz. X2 = xm

ciz.Y2 = ym

merkezx.Caption = xm
merkezy.Caption = ym
konumx.Caption = X
konumy.Caption =Y
End If
Next i
End If
If tiklama = 1 Then
mekturu.Caption = "BIR DAIRE NOKTASI DAHA SECIN"
hckbx = ciz.X2
hckby = ciz. Y2
hcksx = ciz. X1
hcksy = ciz. Y1

toprak = Sqr((hckbx - hgkbx) » 2 + (hckby - hgkby) » 2)

cizlboyu = Sqr((hgkbx - hgksx) * 2 + (hgkby - hgksy) * 2)
ciz2boyu = Sqr((hckbx - hcksx) » 2 + (hckby - hcksy) » 2)
ciz3boyu = Sqr((hcksx - hgksx) * 2 + (hcksy - hgksy) * 2)



ortalama = (toprak + cizlboyu + ciz2boyu + ciz3boyu) / 2
uzun =0
kisa = 100000
If toprak < kisa Then
kisa = toprak
End If
If cizlboyu < kisa Then
kisa = cizlboyu
End If
If ciz2boyu < kisa Then
kisa = ciz2boyu
End If
If ciz3boyu < kisa Then
kisa = ciz3boyu
End If
If toprak > uzun Then
uzun = toprak
End If
If cizlboyu > uzun Then
uzun = cizlboyu
End If
If ciz2boyu > uzun Then
uzun = ciz2boyu
End If
If ciz3boyu > uzun Then
uzun = ciz3boyu
End If
If (uzun + kisa) > ortalama Then
mekturu.Caption = "CIFT SARKAC MEKANIZMASI"
If cizlboyu > ciz2boyu Then
durum = 21

Else



durum = 20
End If
End If
If (uzun + kisa) < ortalama Then
If uzun = toprak And kisa = cizlboyu Then
mekturu.Caption = "KRANK-SARKAC MEKANIZMASI"
durum =11
End If
If uzun = toprak And kisa = ciz2boyu Then
mekturu.Caption = "KRANK-SARKAC MEKANIZMASI"
durum = 12
End If
If uzun = ciz3boyu And kisa = cizlboyu Then
mekturu.Caption = "KRANK-SARKAC MEKANIZMASI"
durum =11
End If
If uzun = ciz3boyu And kisa = ciz2boyu Then
mekturu.Caption = "KRANK-SARKAC MEKANIZMASI"
durum = 12
End If
If kisa = toprak And uzun = ciz2boyu Then
mekturu.Caption = "CIFT KRANK MEKANIZMASI"
durum =11
End If
If kisa = toprak And uzun = cizlboyu Then
mekturu.Caption = "CIFT KRANK MEKANIZMASI"
durum =12
End If
If kisa = ciz3boyu Then
mekturu.Caption = "CIFT SARKAC MEKANIZMASI"
If uzun = cizlboyu Then

durum =21



End If

If uzun = ciz2boyu Then
durum = 20

End If

End If
End If
End If
End Sub

Private Sub motor_Timer()

If durum = 11 Then
rad = rad + pibolysk
ciz1.X2 = hgkbx + (cizlboyu * Cos(egim]1 + rad))
cizl.Y2 = hgkby + (cizlboyu * Sin(egim1 + rad))
¢ =cizl1.X2 - hckbx
d =cizl.Y2 - hckby
e=(c""2)+(d"2)
p = (e + (ciz2boyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((ciz2boyu*2)/e)- (p *2)
ciz2.X2 = hckbx + (p * ¢) - (Sqr(z) * d)
ciz2.Y2 = hckby + (p * d) + (Sqr(z) * ¢)

End If

If durum = 12 Then
rad = rad + pibolysk
ciz2.X2 = hckbx + (ciz2boyu * Cos(egim?2 + rad))
ciz2.Y2 = hckby + (ciz2boyu * Sin(egim2 + rad))
¢ =ciz2.X2 - hgkbx
d =ciz2.Y2 - hgkby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (cizlboyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((cizlboyu”*2)/e)- (p"2)
ciz1.X2 = hgkbx + (p * ¢) - (Sqr(z) * d)



ciz1.Y2 = hgkby + (p * d) + (Sqr(z) * ¢)
End If
If durum = 20 Then
rad = rad + (kts * pibolysk)
cizl.X2 = hgkbx + (cizlboyu * Cos(egiml + rad))
cizl.Y2 = hgkby + (cizlboyu * Sin(egim1 + rad))
¢ =cizl.X2 - hckbx
d =cizl.Y2 - hckby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (ciz2boyu * 2) - (ciz3boyu " 2)) / (2 * e)
z = ((ciz2boyu*2)/e)- (p *2)
ciz2.X2 =hckbx + (p * ¢) - (Sqr(z) * d)
ciz2.Y2 = hckby + (p * d) + (Sqr(z) * ¢)
kok = Sqr((hgkbx - ciz2.X2) ~ 2 + (hgkby - ciz2.Y2) * 2)
uok = Sqr((hckbx - ciz1.X2) ~ 2 + (hckby - ciz1.Y2) * 2)
If ((ciz2boyu + ciz3boyu) - uok) < kts2 Or ((toprak + ciz2boyu) - kok) < kts2 Then
kts = kts * (-1)
End If
End If
If durum = 21 Then
rad = rad + (kts * pibolysk)
ciz2.X2 = hckbx + (ciz2boyu * Cos(egim?2 + rad))
ciz2.Y2 = hckby + (ciz2boyu * Sin(egim?2 + rad))
¢ =ciz2.X2 - hgkbx
d =ciz2.Y2 - hgkby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (cizlboyu * 2) - (ciz3boyu " 2)) / (2 * e)
z = ((cizlboyu”*2)/e)- (p"2)
cizl1.X2 =hgkbx + (p * ¢) - (Sqr(z) * d)
ciz1.Y2 = hgkby + (p * d) + (Sqr(z) * ¢)
kok = Sqr((hckbx - ciz1.X2) A 2 + (hckby - cizl.Y2) " 2)
uok = Sqr((hgkbx - ciz2.X2) * 2 + (hgkby - ciz2.Y2) " 2)



If ((cizlboyu + ciz3boyu) - uok) < kts2 Or ((toprak + cizlboyu) - kok) < kts2 Then
kts = kts * (-1)
End If
End If
cl =cizl.X2 - ciz2.X2
dl =cizl.Y2 - ciz2.Y2
el=cl?2+dl "2
pl = (el + uzunlukl * 2 - uzunluk * 2) / (2 * el)
z1 = (uzunluk1 A2 /el) - (p1 * 2)
p2 = (el + uzunluk3 * 2 - uzunluk2 * 2) / (2 * el)
72 = (uzunluk3 22 /el) - (p2 * 2)
biykolu.X1 = ciz1.X2
biykolu.Y1 = cizl.Y2
biykolu.X2 = ciz2.X2 + (pl * c1) - (Sqr(z1) * d1)
biykolu.Y2 =ciz2.Y2 + (p1 * d1) + (Sqr(zl) * c1)
biyelucu.X1 = biykolu.X2
biyelucu.Y1 = biykolu.Y2
biyelucu.X2 = ciz2.X2 + (p2 * cl) - (Sqr(z2) * d1)
biyelucu.Y2 =ciz2.Y2 + (p2 * d1) + (Sqr(z2) * cl)
ciz3.X1 =cizl.X2
ciz3.Y1 =cizl.Y2
ciz3.X2 =ciz2.X2
ciz3.Y2 =ciz2.Y2
son. X1 = biyelucu.X2
son.Y1 = biyelucu.Y2
son.X2 = ciz2.X2
son.Y2 = ciz2.Y2
End Sub

Private Sub Form_MouseDown(Button As Integer, Shift As Integer, X As Single, Y As
Single)
If vbLeftButton Then



tiklama = tiklama + 1
End If
If tiklama = 1 Then
hgkbx = ciz.X2
hgkby = ciz.Y2
hgksx = ciz.X1
hgksy = ciz.Y1
cizl.X1 = hgkbx
cizl.Y1 = hgkby
cizl.X2 = hgksx
cizl1.Y2 = hgksy
End If
If tiklama = 2 Then
ciz2.X1 = hckbx
ciz2.Y1 = hckby
ciz2.X2 = hcksx
ciz2.Y2 = hcksy
egim]l = Atn((hgksy - hgkby) / (hgksx - hgkbx))
egim2 = Atn((hcksy - hckby) / (hcksx - hckbx))
kr1x.Text = hgkbx
krly.Text = hgkby
kr2x.Text = hckbx
kr2y.Text = hckby
brkr.Text = cizlboyu
ikkr.Text = ciz2boyu
bboyu.Text = ciz3boyu
tboyu.Text = toprak
merkezx. Visible = False
merkezy. Visible = False
konumx.Visible = False
konumy.Visible = False

Label9.Visible = False



Label10.Visible = False
Labell1.Visible = False
Label12.Visible = False
ciz = False
uzunluk = Sqr((hgksx - AnaSayfa.Alx.Text) * 2 + (hgksy - AnaSayfa.Aly.Text) »
2)
uzunluk1 = Sqr((hcksx - AnaSayfa.Alx.Text) A 2 + (hcksy - AnaSayfa.Aly.Text) A
2)
uzunluk2 = Sqr((hgksx - gbx) A 2 + (hgksy - gby) * 2)
uzunluk3 = Sqr((hcksx - gbx) * 2 + (hcksy - gby) * 2)
motor.Enabled = True
Label18.Caption = Sqr((hgksx - AnaSayfa.Al1x) 2 + (hgksy - AnaSayfa.Aly) * 2)
Label19.Caption = Sqr((hgksx - gbx) * 2 + (hgksy - gby) * 2)
Label20.Caption = Sqr((hcksx - AnaSayfa.A1x) * 2 + (hcksy - AnaSayfa.Aly) * 2)
Label21.Caption = Sqr((hcksx - gbx) * 2 + (hcksy - gby) * 2)
End If

End Sub
Private Sub motoru_Timer()
If durum = 11 Then
rad = rad + pibolysk
cizl.X2 = hgkbx + (cizlboyu * Cos(egiml + rad))
cizl.Y2 = hgkby + (cizlboyu * Sin(egim1 + rad))
¢ =cizl.X2 - hckbx
d =cizl.Y2 - hckby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (ciz2boyu * 2) - (ciz3boyu " 2)) / (2 * e)
z = ((ciz2boyu*2)/e)- (p *2)
ciz2.X2 =hckbx + (p * ¢) - (Sqr(z) * d)
ciz2.Y2 = hckby + (p * d) + (Sqr(z) * ¢)
End If
If durum = 12 Then



rad = rad + pibolysk
ciz2.X2 = hckbx + (ciz2boyu * Cos(egim?2 + rad))
ciz2.Y2 = hckby + (ciz2boyu * Sin(egim?2 + rad))
¢ =ciz2.X2 - hgkbx
d =ciz2.Y2 - hgkby
e=(c""2)+(d"2)
p = (e + (cizlboyu * 2) - (ciz3boyu " 2)) / (2 * e)
z = ((cizlboyu”2)/e)-(p"2)
cizl1.X2 =hgkbx + (p * ¢) - (Sqr(z) * d)
cizl1.Y2 = hgkby + (p * d) + (Sqr(z) * c)
End If
If durum = 20 Then
rad = rad + (kts * pibolysk)
ciz1.X2 = hgkbx + (cizlboyu * Cos(egim]1 + rad))
cizl.Y2 = hgkby + (cizlboyu * Sin(egim1 + rad))
¢ =cizl1.X2 - hckbx
d =cizl.Y2 - hckby
e=(c""2)+(d"2)
p = (e + (ciz2boyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((ciz2boyu*2)/e) - (p * 2)
ciz2.X2 = hckbx + (p * ¢) - (Sqr(z) * d)
ciz2.Y2 = hckby + (p * d) + (Sqr(z) * ¢)
kok = Sqr((hgkbx - ciz2.X2) ~ 2 + (hgkby - ciz2.Y2) * 2)
uok = Sqr((hckbx - ciz1.X2) » 2 + (hckby - ciz1.Y2) » 2)
If ((ciz2boyu + ciz3boyu) - uok) < kts2 Or ((toprak + ciz2boyu) - kok) < kts2 Then
kts = kts * (-1)
End If
End If
If durum = 21 Then
rad = rad + (kts * pibolysk)
ciz2.X2 = hckbx + (ciz2boyu * Cos(egim?2 + rad))
ciz2.Y2 = hckby + (ciz2boyu * Sin(egim?2 + rad))



¢ =ciz2.X2 - hgkbx
d =ciz2.Y2 - hgkby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (cizlboyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((cizlboyu”2)/e)-(p"2)
ciz1.X2 = hgkbx + (p * ¢) - (Sqr(z) * d)
cizl.Y2 = hgkby + (p * d) + (Sqr(z) * c)
kok = Sqr((hckbx - ciz1.X2) » 2 + (hckby - ciz1.Y2) ~ 2)
uok = Sqr((hgkbx - ciz2.X2) * 2 + (hgkby - ciz2.Y2) * 2)
If ((cizlboyu + ciz3boyu) - uok) < kts2 Or ((toprak + cizlboyu) - kok) < kts2 Then
kts = kts * (-1)
End If
End If
cl =cizl.X2 - ciz2.X2
dl =cizl.Y2 - ciz2.Y2
el=cl™2+dl "2
pl = (el + uzunlukl * 2 - uzunluk * 2) / (2 * el)
z1 = (uzunlukl A2 /el) - (p1 * 2)
p2 = (el + uzunluk3 * 2 - uzunluk2 * 2) / (2 * el)
72 = (uzunluk3 22 /el) - (p2 * 2)
biykolu.X1 = ciz1.X2
biykolu.Y1 =cizl.Y2
biykolu.X2 = ciz2.X2 + (p1 * cl) + (Sqr(z1) * d1)
biykolu.Y2 =ciz2.Y2 + (p1 * dl) - (Sqr(z1) * cl)
biyelucu.X1 = biykolu.X2
biyelucu.Y1 = biykolu.Y2
biyelucu.X2 = ¢iz2.X2 + (p2 * cl) + (Sqr(z2) * d1)
biyelucu.Y2 =ciz2.Y2 + (p2 * d1) - (Sqr(z2) * c1)
ciz3.X1 =cizl.X2
ciz3.Y1 =cizl.Y2
ciz3.X2 =ciz2.X2
ciz3.Y2 =ciz2.Y2



son. X1 = biyelucu.X2
son.Y1 = biyelucu.Y2
son. X2 = ciz2.X2
son.Y2 =ciz2.Y2
End Sub
Private Sub dkapanim_Timer()
If durum = 11 Then
rad = rad + pibolysk
cizl.X2 = hgkbx + (cizlboyu * Cos(egiml + rad))
cizl.Y2 = hgkby + (cizlboyu * Sin(egim1 + rad))
¢ =cizl1.X2 - hckbx
d =cizl.Y2 - hckby
e=(c""2)+(d"2)
p = (e + (ciz2boyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((ciz2boyu*2)/e) - (p * 2)
ciz2.X2 = hckbx + (p * ¢) + (Sqr(z) * d)
ciz2.Y2 = hckby + (p * d) - (Sqr(z) * c)
End If
If durum = 12 Then
rad = rad + pibolysk
ciz2.X2 = hckbx + (ciz2boyu * Cos(egim?2 + rad))
ciz2.Y2 = hckby + (ciz2boyu * Sin(egim2 + rad))
¢ =ciz2.X2 - hgkbx
d =ciz2.Y2 - hgkby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (cizlboyu * 2) - (ciz3boyu " 2)) / (2 * e)
z = ((cizlboyu”2)/e)-(p"2)
ciz1.X2 = hgkbx + (p * ¢) + (Sqr(z) * d)
cizl.Y2 = hgkby + (p * d) - (Sqr(z) * ¢)
End If
If durum = 20 Then
rad = rad + (kts * pibolysk)



ciz1.X2 = hgkbx + (cizlboyu * Cos(egim]1 + rad))
cizl.Y2 = hgkby + (cizlboyu * Sin(egim1 + rad))
¢ =cizl.X2 - hckbx
d =cizl.Y2 - hckby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (ciz2boyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((ciz2boyu"2)/e)- (p " 2)
ciz2.X2 =hckbx + (p * ¢) + (Sqr(z) * d)
ciz2.Y2 = hckby + (p * d) - (Sqr(z) * ¢)
kok = Sqr((hgkbx - ciz2.X2) * 2 + (hgkby - ciz2.Y2) * 2)
uok = Sqr((hckbx - ciz1.X2) ~ 2 + (hckby - ciz1.Y2) * 2)
If ((ciz2boyu + ciz3boyu) - uok) < kts2 Or ((toprak + ciz2boyu) - kok) < kts2 Then
kts = kts * (-1)
End If
End If
If durum = 21 Then
rad = rad + (kts * pibolysk)
ciz2.X2 = hckbx + (ciz2boyu * Cos(egim?2 + rad))
ciz2.Y2 = hckby + (ciz2boyu * Sin(egim?2 + rad))
¢ =ciz2.X2 - hgkbx
d =ciz2.Y2 - hgkby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (cizlboyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((cizlboyu”2)/e)-(p"2)
cizl1.X2 =hgkbx + (p * ¢) + (Sqr(z) * d)
cizl.Y2 = hgkby + (p * d) - (Sqr(z) * ¢)
kok = Sqr((hckbx - ciz1.X2) * 2 + (hckby - ciz1.Y2) ~ 2)
uok = Sqr((hgkbx - ciz2.X2) * 2 + (hgkby - ciz2.Y2) " 2)
If ((cizlboyu + ciz3boyu) - uok) < kts2 Or ((toprak + cizlboyu) - kok) < kts2 Then
kts = kts * (-1)
End If
End If



cl =cizl.X2 - ciz2.X2
dl =cizl.Y2 - ciz2.Y2
el=cl?2+dl "2
pl = (el + uzunlukl * 2 - uzunluk * 2) / (2 * el)
z1 = (uzunlukl A2 /el) - (p1 * 2)
p2 = (el + uzunluk3 * 2 - uzunluk2 * 2) / (2 * el)
z2 = (uzunluk3 "2 /el) - (p2 * 2)
biykolu.X1 = ciz1.X2
biykolu.Y1 =cizl.Y2
biykolu.X2 = ciz2.X2 + (pl * cl) - (Sqr(z1) * d1)
biykolu.Y2 =ciz2.Y2 + (p1 * d1) + (Sqr(zl) * c1)
biyelucu.X1 = biykolu.X2
biyelucu.Y1 = biykolu.Y2
biyelucu.X2 = ciz2.X2 + (p2 * cl) - (Sqr(z2) * d1)
biyelucu.Y2 =ciz2.Y2 + (p2 * d1) + (Sqr(z2) * cl)
ciz3.X1 =cizl.X2
ciz3.Y1 =cizl.Y2
ciz3.X2 =ciz2.X2
ciz3.Y2 =ciz2.Y2
son. X1 = biyelucu.X2
son.Y1 = biyelucu.Y2
son.X2 = ciz2.X2
son.Y2 =ciz2.Y2
End Sub
Private Sub dkapanimu_Timer()
If durum = 11 Then
rad = rad + pibolysk
ciz1.X2 = hgkbx + (cizlboyu * Cos(egim]1 + rad))
cizl.Y2 = hgkby + (cizlboyu * Sin(egim1 + rad))
¢ =cizl1.X2 - hckbx
d =cizl.Y2 - hckby
e=(c""2)+(d"2)



p = (e + (ciz2boyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((ciz2boyu*2)/e) - (p * 2)
ciz2.X2 = hckbx + (p * ¢) + (Sqr(z) * d)
ciz2.Y2 = hckby + (p * d) - (Sqr(z) * c)
End If
If durum = 12 Then
rad = rad + pibolysk
ciz2.X2 = hckbx + (ciz2boyu * Cos(egim?2 + rad))
ciz2.Y2 = hckby + (ciz2boyu * Sin(egim2 + rad))
¢ =ciz2.X2 - hgkbx
d =ciz2.Y2 - hgkby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (cizlboyu * 2) - (ciz3boyu * 2)) / (2 * e)
z = ((cizlboyu”*2)/e)- (p"2)
ciz1.X2 = hgkbx + (p * ¢) + (Sqr(z) * d)
ciz1.Y2 = hgkby + (p * d) - (Sqr(z) * ¢)
End If
If durum = 20 Then
rad = rad + (kts * pibolysk)
ciz1.X2 = hgkbx + (cizlboyu * Cos(egim]1 + rad))
cizl.Y2 = hgkby + (cizlboyu * Sin(egim1 + rad))
¢ =cizl.X2 - hckbx
d =cizl.Y2 - hckby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (ciz2boyu * 2) - (ciz3boyu " 2)) / (2 * e)
z = ((ciz2boyu"2)/e)- (p " 2)
ciz2.X2 =hckbx + (p * ¢) + (Sqr(z) * d)
ciz2.Y2 = hckby + (p * d) - (Sqr(z) * c)
kok = Sqr((hgkbx - ciz2.X2) * 2 + (hgkby - ciz2.Y2) * 2)
uok = Sqr((hckbx - ciz1.X2) ~ 2 + (hckby - ciz1.Y2) * 2)
If ((ciz2boyu + ciz3boyu) - uok) < kts2 Or ((toprak + ciz2boyu) - kok) < kts2 Then
kts = kts * (-1)



End If
End If
If durum = 21 Then
rad = rad + (kts * pibolysk)
ciz2.X2 = hckbx + (ciz2boyu * Cos(egim?2 + rad))
ciz2.Y2 = hckby + (ciz2boyu * Sin(egim?2 + rad))
¢ =ciz2.X2 - hgkbx
d =ciz2.Y2 - hgkby
e=(c"2)+(d"2)
p = (e + (cizlboyu * 2) - (ciz3boyu " 2)) / (2 * e)
z = ((cizlboyu”*2)/e)- (p"2)
cizl1.X2 = hgkbx + (p * ¢) + (Sqr(z) * d)
ciz1.Y2 = hgkby + (p * d) - (Sqr(z) * c)
kok = Sqr((hckbx - ciz1.X2) A 2 + (hckby - cizl.Y2)  2)
uok = Sqr((hgkbx - ciz2.X2) * 2 + (hgkby - ciz2.Y2) " 2)
If ((cizlboyu + ciz3boyu) - uok) < kts2 Or ((toprak + cizlboyu) - kok) < kts2 Then
kts = kts * (-1)
End If
End If
cl =cizl.X2 - ciz2.X2
dl =cizl.Y2 - ciz2.Y2
el=cl?2+dl "2
pl = (el + uzunlukl * 2 - uzunluk * 2) / (2 * el)
z1 = (uzunlukl A2 /el) - (p1 * 2)
p2 = (el + uzunluk3 * 2 - uzunluk2 * 2) / (2 * el)
z2 = (uzunluk3 "2 /el) - (p2 * 2)
biykolu.X1 = ciz1.X2
biykolu.Y1 = cizl.Y2
biykolu.X2 = ciz2.X2 + (pl * cl) + (Sqr(z1) * d1)
biykolu.Y2 = ciz2.Y2 + (p1 * d1) - (Sqr(zl) * cl)
biyelucu.X1 = biykolu.X2
biyelucu.Y1 = biykolu.Y2



biyelucu.X2 = ciz2.X2 + (p2 * c1) + (Sqr(z2) * d1)
biyelucu.Y2 =ciz2.Y2 + (p2 * d1) - (Sqr(z2) * cl)

ciz3.X1 =cizl.X2
ciz3.Y1 =cizl.Y2
ciz3.X2 =ciz2.X2
ciz3.Y2 =ciz2.Y2
son. X1 = biyelucu.X2
son.Y1 = biyelucu.Y2
son.X2 = ciz2.X2
son.Y2 = ciz2.Y2
End Sub

Private Sub sil_Click()

merkezx.Visible = True
merkezy. Visible = True
konumx.Visible = True
konumy.Visible = True

Label9.Visible = True

Label10.Visible = True

Labell1.Visible = True

Label12.Visible = True

mekturu.Caption =" BIR DAIRE NOKTASI SECIN"

tiklama =0

ciz.X1=0

ciz.X2=0

ciz.Y1 =0

ciz.Y2=0

ciz1.X1=0
cizl.X2=0
cizl.Y1 =0
cizl.Y2=0



son.X1 =0
son.X2 =0
son.Y1 =0
son.Y2 =0

ciz2.X1=0
ciz2.X2=0
ciz2.Y1 =0
ciz2.Y2=0

ciz3.X1=0
ciz3.X2=0
ciz3.Y1 =0
ciz3.Y2 =0

biykolu.X1 =0
biykolu.X2 =0
biykolu.Y1 =0
biykolu.Y2 =0

biyelucu.X1 =0
biyelucu.X2 =0
biyelucu.Y1 =0
biyelucu.Y2 =0
motor = False
motorb = False
motoru = False
dkapanim = False
dkapanimb = False
dkapanimu = False
ciz = True

End Sub



Private Sub Command1_Click()
motor = False

motoru = False

dkapanim = False

dkapanimu = False

End Sub

Private Sub Command2_Click()
motor = True

motoru = False

dkapanim = False

dkapanimu = False

End Sub

Private Sub Command6_Click()
motor = False

motoru = True

dkapanim = False

dkapanimu = False

End Sub

Private Sub kdeg_Click()

motor = False

motoru = False

dkapanim = True

dkapanimu = False

End Sub

Private Sub Command4_Click()
motor = False

motoru = False

dkapanim = False

dkapanimu = True

End Sub
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