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Bu ¢alismada dtnme hareketini dos grusal harekete ddniistii-
ren mekanizmalari gbz dnine alacagiz. Bu mekanizmalari kol
mekanizmalari ve yiirek mekanizmalari olarak siniflandiraca—
Biz. Zamanimiz mekanizma teorisi ampirik olarask bulunsn
kaidelere davenmayip, aksine kavramsal ilme k&pri kurmzkia
ve daha ¢ok geometrik esazaslara dayanan genel dlarak kulla—
nilabilir metotlari ortayva keymektadir. Hizlarin ve ivmele-
rin bulunmasinda, mafsal noktalarinin geometrik verlerinin
ve mekanizme uzuviarinin olqulerwnln bulunmasindas grafik
metotlar kullanilmistzr, . _

Yapilmak istenen isin gerektirdigi hareket seyrinin ama—
c& uygun olarak bir ylrek mekanizmasiyla mi, voksa bir kol
mekanizmasiyla mi gerceklenecegi hakkinda
kan soru, her ne kadar cok defa kol meksni
1 ve pratik bakimdan daha kiymetli meka

rigl 3 1iznz sekling
gosteriyorsa da ¢ogunlukla yiwek mekanmizmalarinin lehine ee-
vaplandirilz G 3

. Yirek mekanizmasinin tercih ed ilmesinin sebe-
bi, - ¢ striktdr igin kol mekamizmedarinin CROUD. Shg—
win pilunnasy metoflarinin herdls kdlay SRS B e
H3

ilir.

X0l mekanizma arinin Vure] -mekanizmelsrina nagaran iistiin
lﬁklerini;wsgbgbiﬁ_ko7 Lwnjamalarinda vainiz 243 eleman
¢iftlerinin bulunmasi, do¢a&1r1y a kuvvetlerin ylizevier vasa
tasiyla, yirek mekamizmalarinda ise teorik olarak yiurek ile
toparlagin vemas ettiZi bir ¢1zg1 boyunca nakledilmesinde
aranmalidir. Bundan dolayil ds viirek ile toparlaZin gabuk a-—
s1nmasinag sebep olan yiksek yviizey basinclzri kol mexanizma—
larinds gtrilmemektedir.

;D

1 mekanizmglarindg mecbur® hareketl iligin elemanlarin

o
sekil kapaliliZl ile saZlanmasinzg karsilik. yiirek mekanizma
larinda ya kuvvet ya da sekil kapalilik uvdu i1 Fa-
a o] likle yiksek haiz
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kat kuvvet kapsli virek mekanizmalari, dze
11 mekinalarda ¢ok sert yaylar gerckulrerar Jekil kapala -
ylirek mekanizmalarindas toparlak es mesafeli iki egri arasin
daki bir yuves iginde hareket eder. Bu sekildeki egrisel vu-
valarin tam istenildiZi gibi imali pgha11a‘r. Toparlagin bir
'ba51ng aaglqwawne maruz kaldiZi yerlerds cabuk asinmz orta—
ya cikar. Bu da darbelere ve tahrik edilen uzvun h¢rcﬂet ka-
nunundg arzu ndllmeven degismelere sebep olur.

Kol mekanizmalarinin baska bir {istinliigi basit avar imka-



Bu ¢alismada yardimlarini ve genis anlayisini esirge-
meyen, Sayin hocam Yrd. Dog¢. Dr. Yiiksel YILNAZ'zs tesek—
kiir etmeyi bir bor¢ bilirim.
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Sezan ORAXK



i.KOLLU MEKANIZMALARLA DOGRUSAL HAREKETIN
| GERGEKLESTIRILMEST. '

-1 Dogrusal Hareketi Tam Gergekleyen me}anlamalar.

.1.1. DOner Kavar Mafsall: Mekanizmaelaria Dogrusal
Hareketin GGTQGKIQQUl¢leeSl.

I.1.1.1.Biyel Egrileri.

DOrt mafsalli mekanizmalarda A ve B bivel mafsallarinin
govdeye gore hareketleri talrik eden ve tahrik edilen kol-
larin hareketleri ile agik olarak belirlenmistir. Bu maf_
sallar biyvel tahrik eden ve tahrik edilen uzve baflanan e-
leman ‘¢iftleridir. Bu bivel mafsallarinun hameleet yoringe~

i i ra da dogrulardir. Biyeli sadsce A4
t en bir dofru olarak itanimlamak
verine bitin b;y 1 duzlemi Ebz Cninde alinarsa, bu diizle-

o2

min her noktasi yani Her Dlyel noktasi genel olarsk bivel
egrisi adyr verilen bir Harekel yUriEngesi gizern.
iekanizme gesidins, uzuﬁlar1&.%gyu%&&mmna ve"biyel dtiz—-
deki ndktanin konumune gbre biwel eFril: erINin ol
rklidir. En basit mekenizmae =ekillewi dshi cok fark-
iler mevdaens EQILTth edir. EZrilik sirekli clarak
mektedir. '
BTV@I egrilerinden teknik verarlanma imkanlarida cok ce-
itlidir. Bu egriler dzellikle makins pargalarinin,takimla—
rin va da is parcgalarinin belirli yorungelerae hareket etti
ilmesinde, Xesikli hsreket stz konuqu ise hareketlerin ku-
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Sekil I.1 de A_B,=k, A oA=r, AC=b, BC= a, AB=c, B

e B=R,
vzunlukiari ile birlikte gtsterilen ug gubuk meXanizmes imaa
C noktasinin ¥ biyel egrisi,koordinat donisiimii ile kolaves
dik koordinat sistemine Aonlstlirilebilir. Bﬁrada,

X,=%-b fos A . Va=Y-b SinA

Xg=x-2 Cos (A+Y) Ve =V-28 Sin(A+Y) (1.1)
dir. Diggr taraftan,

Xb.“ry,:- {‘ O (1.2)

(Xg- K\)l VE RI-0 (1.3)

oldugundan A ve B noktalarinin koordinatlarinin eliminasvyvonu
ile :
20xCosA+2bySimA=x 4+ ¥4 B -1 (I.34)
‘da(x—k)Cos(%—f)rZavSlanfY? (x—kf}.y' ? _g* (1.59
bulunur. Bu denklemlerden de A elimine edilirse, bivel egri—-
sinin denklemi

2 2

. 2 g o W v.g“;.m_:._ 4 . i
-~w'M@4¢W&§W@J( Tyt r.) 24£L(x7g—1xﬂme*k' Sind
(\, 2 ri\ f'( ,\-2 g11 b ‘_,‘, [ 2 2‘2

3 +o -7 (% 1+q +q* + b (x ; (-~ k1+3 +a%-R"]
_<4GA}E(>< L k) SinY _kyCos ¥ )3 =0 - /T e
. N (I.6}
olarak elde edilir.

~Berddan gorileceZi lizere biyel siri . dereceden bir
egridir ve bu sBrinin §izimi ig¢in uvgun 9gr1‘ueor 51 melo-
e u¥Iznilir. Biyel gfrisi Tg¢ kafli ndiifls a8 _g6re sonswe
da dimajiner cember moktalarina sahipvir. Bu neQEﬁle 6. de-
receden lig szrkul/syonih egri olarak fanimlanir.

(O\

Biyel egrisi, bu imajiner Gember mnoktalarinin her birin—
de ilic asimptota sahiptir. Ve bu asimptotlar iic reel noktaas
diger cember noktalari ile kesisir. Bu Ug nokta biyel ezri-
sinin odak merkezi olarak adlandirilir. F, ve F, odak merkez—
leri Agve B.oile birlikte olusur. A,B, Uzerindeki ABC lggeni
ile avni amagli lggenin iiciincl kdse nokizsinin Uglinell odalk

merkezinin Fy olduzu gdriilir.
- 1

Bivel eZrisinin F, Fz F, odak noktalarinds n gegcen k cem-
berine kesen tic tane ¢ift katli noktasi vardir. (SekilI.?2)
Bazi dordincld ozel ¢ift katli noktasi olan istisnalar igin

gegerli deZildir. Ornegin, katla U¢ cubuk mekanizmalarinda
sistemin noktalarinin bivel eZrisinin dsrt ¢ift katla nok-
tasi vardir. Zira katlanmie konumaa e cemberi lzerinde iite)
¢ift katli nokta ve bir 5zel ¢ift katli nokta olabilir.

Bir deZme noktasinda mevdana qelepe cekilde, ¢ c¢cift kaz
11 noktadan iki benzer sistem ordaya c¢ikerilabilir.Her reel
¢ift katli nokta ani dtnme merkezi ile birlikie di=Unildugs
de ya dUglm noktesi veya ddniim noktas: vada bir avrilma nock
tasidir. bu durumda hi¢ bir reel bivel konumuns karei gelmesz



Ve C’ de iki kere keser. ( biyel nokissi AB vé T'B konum—

R, ﬁg@@k@&&w&mgﬁmﬁ&kwﬁéﬁBﬁLmﬁ&ﬁ@m@mwmm@~E ektasa
komsm biyel konwmler: AB ile AF nim poliEEm.

- ghciilseceli Zibi SRCB =X SCEY e gATE = XBCE

Se‘kilk_t‘ﬁ_x
diir. &£,C ve BoC sonuncu agilarin agi oriavidir. Ayrica

2L, CByp= AACBE-Y dar. _

AoBo kenari ¥ dis kewmsr acgisini girecek sekilde C biyé
noktasi k' fizerindedir. Baska bir deyisle biyel eErisinin
k'wgemberi ile kesigen hsr ﬁ01t331 biyel egfrisinin bir
¢ift katia noktaszidair.

k’gemherin denklemis

P ‘s-tgf_,oi“s'zif) 1.9
olarak verilir, Diger vandan k. Dbiyel eZrisinin denklemi a-
sagidaki formda yazilabilir.

vE uf_ w2 (1.8)
Burada,

2 o 2 -~ 2-} —_ .
U a[(x_k}Cosb’+38£q%’]£xz+32+b‘_rl}_b;;{(v-g_}+32+a<_gj (1.%.a)

v‘ \J QL(X-‘L}Si; X-. L,[@O"‘:X} 30 zg_bz T )+ Su g_‘fl( L)TL& +,-Q‘ EE:} {Lg-b)

W= 2abSinyLx(x-b)s ' kyCot ]
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Sekl.I4

Santrik krank-biyel mekanizmasia

Eksantrik krank-bivel mékaLiZFa51
Krank-bivel mekanizmasinda kulis tasa
hareketi yapan mekanizma uzvu olarak dLs*nuleuwl
‘bivel mekanizmasi ile kol-sarkac kol na’an1¢mala 1nda s1k &0
riilen eksantrisite kavrami lizerinde duralim. Cenel olarsk
14 konum dogrultusunun kol yatagina gOre konumunz eksantr

r i

-
site denir. Kulis tasi yvOriungesinin salinim yavinin ne ki
51 noktasindan gecen bir dofru g¢izilirse, Dbu 4oZru ve Kol
vatafi merkezinden yada omun 2¢ifindan geger. Birinci durum-
da santrik, ikinci durumda ise eksantrek mekanizma soz konu-

udur. Merkezden bu sapmaya, yani kol yatagi ile 01l konum
dogrusu arasindaki disey uzakliga eksantrisite (&) adi veri-
lir.

Krank vatzgi merkez olarak zlinir ve b+2 ile b-a va
11 daireler c¢igilirse strok uzunlugu ortaya cikmis olur. An-
cak santrik konumdz kiris lzerinde Clgilen strok uzunlugu he
iki dzireyi radyal doirultuda kestifinden bu uzaklak ike dai
re arasindaki en kisa uzaklik olmaladar. (s=2a) strok uzunlu
gu ve hiz, eksantrisite ile birlikte artmaktadar.

Biyel uztunluk orani A=a/b dir. Santrik krank-bivel meka-
nizmasinda A=SinWmdir.Burada ¥, bivel ekseni ile kavma dog
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Sekill.6

g kolu kayma dogrultusuna dikt
jad

bir deyimlekol "zaman ortasindadir." Ancak B kulis tasi muv-
lusu tam sireok ortasinds bulunmamekitadir, Zaman ortssi ile
' arasindaki fark, kulis tasinda Bzellikle belir- &

-

i
fark v ile artmakta, yani ayni zemanlara -9
- en yollar arasindeki fark dskes biyi-

lece her iki sirck _yarisiuan crtalamz hizlarinia-

yel mekanizmasinda transmisyon acisi{ M )1AR bive-
]

Lt

. agi-

Sekili{r.7) den de girileceZi gibi kol, kavici tasin hareked
dogrultusuna dik konuma gelince M en kiigilk degeri alir.
~ Verilen bir s=s,stroklu santrik bir krank-bivel mekanizma
sinin ¥avini istensin, Sg=2a bagZintisindan OSnce kXrank kolunun
vzunlugu a=5/2 tayin edilir. b keyfi secilebileceZinden son

suz sayida

nin mukaves
3N

S1 /u — 011

¢

€
0]

o}
S

zUm elde edilebilir. Bu mekanizmalarin bir kaci-
inden 2 = &/b orani biiyilkkse en kiigiik baglama aci
kadar kicik ve kuvvet naklinin o kadar elverissiz



oldugu gdriliir. Bu ylizden M. icinelverisli bj

ir deger cari
. . - ~ . o .
ko=ulabilir. Ornegin M. =40 bu takdirde serbest segilen™biwx

vel uzunlugu artik tayin edilebilir.
CotMmins 4 == S0
S s

2b
bz 3o
2654 .,

bulunur.

T.1.1.2.2. Krank-biyel mekanizmesinda hiz

ve lvmelerin
bulunmasis
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I.1.1.7.3.Krank-biyvel mekanizmasinin hiz analizi:
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Sekil.TI.9
Ve : IC 5 Vp=tle. AB
Vo I8 C
- Vc,:z" ng ¥
IR
-@%;«@_El, , o AR we Ligg sebitic
I8 i
Mekanizmanin bireek durumd I nokiasinz erisilemeyw. By
nokta sonsuzdadir. Buna Iu/LB deg aken oranlarinin kulisxnil
masiyliz etkil edilebilir. A dan IC ve cgizilen paraiel doZTu-
mun BC nin ugzantisiyvla kesieme nokitasiy ¢ dir.AAGB ve AICE

benzer iligcgenlerinden IC/IB__MG/AB dir.
Gerekli islemlerin yapilmasivla ilk denklem,

Vc:UJA& x AR x A \‘eSa Vc:UJAg % AL

sekline gelir.
Ve hizi, sabit Wag acisal hizi ile AG uvzunluZunun ¢a&rpimires
esittir. Wee rad/saniye veva rad/ dakikedir.
Sekil(z.40) da gbriildiigli givi BC= AB iken Krank- b1V°1 me
nizmasinin 6zel seklinde I ve G noktasi sonsuzdadir. Bu
durumda BC ye cizilen paralelin AB yi kestifi nokta H ve C
ve dik dogruyu kestigi mnokta J dir.

20 _IC e AHRBY AICR den  HK _IC

1.3 6 .

HB ig - r‘% j

- 1 £, ~c JC IC
HK =J)C air Eﬁo:s}e,_,e,} gl



Wemu), AR AC denklemi elde edilic

driilen mekanizme ac ve &b kollarinin b

T
‘noktasinda pimlsmmesiyle meydana gelmistir. db kolu 4
-mer¥ezli etraiinda 4

A nda ddner. ac Xolu ¢ nokitasinda kavan bir
bloZa tegvrd-editnistir. ¢ ve @ nokPElara zyni dfksencili-

\ﬁx%mmﬁm@ﬂmu*qumﬁ&%ﬁﬁmr@ﬁ@gﬁmazhipik@maa E&fﬁ#ﬁ;ﬁ@@m

tam bir doZrusal hareket elde ediliir. Bu mekar
diger ozgeﬁ noktadtari elipsier Uzerinde kare

viizden bu mekanizma lvps pergelil clarak da adl
iezavantaji kayma siritinmsl
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Tadil Bdl;mls Scott Russells Mekanizmasi:

Sekil{ld)de kavma siirtinmelerini gidermek icin diizenle-
nien tadil edilmis kol mekanizmasi gdrilmektedir. ~oc ko- -
lu kavan kloZun verini almiestir. Fakat bu mekanizmada ¢
nin eZrisel yoriingesi yveni hatalara sebep olur. ¢ nokta-
sinin doZrudan ayrilma derecesi’ oc kolunun uzunlugunun
uygun boyda vapilmasi ile aaaltlilr. be kolu ile &b ve
ad kél _ lari arasinda (bC)-abde seklinde bir oran .ol-
malldlr. (Sekilde, ab=3.6 birim, be=3 birim. bd=2.5 bi-
rimdir. )

—-
90

el Kol Wekanizmalar Yzrdim: ile doZru-
gad Hareketin Gercekle rilmesi:

T.1.2.1. Pantograf:
*

Karesiz korumlu U¢ cubuk mekanizmelarimin Ozel hali o-
lan pantograf, bir resmi veya modeli orijinal boyutunda
veya daha baska bir Olgekte kopya etmeye yarayan bir mekz
nizmadir. Pantogzraf en basit sekliyle, rijit gubuklarin
kolmyca hareket edebilecekleri sekilde ma?SaIWanma51 ile
elde edilen bir'naraTel kenardir.

Sekil@43)deki gibi diizenlenmis DiT pantografta A,B,C,D
noktalari ddner mafsallidir.ve E noktasi dlizlemde sabit
tutulmustur. Bu_durumda F noktasinin-dofrusal veva eErise
hareketinde G ve H noktalara da paralel ve benzer hareke-
ti farkli bovutlardas tekrar edecektir. Benzer sekillerin



elde edilmesinde temel prensip F,G ve H noktalarinin E den
gecen bir dofru lUzgerinde bulunmasidir. Boylece bu noktalarin
hareketi E noktasina olan ugzskliklari ile orantili olacaktir.

52(&1.1.43

Binu ispatlamek ic¢in F noktasini. hexhangi bir B, nokfasi-—
na getlrdigimizi varsayalim. Bu durumda mekanizma &y By ,C,,
By, konmumunu alecakbtir. Fenoktasini E ye birlestir 8iEinde
de elde edecegimiz H; nokbtaésinin Oy den uzak <1iginin,. H nok—
fasinin.C-dem wegakligina esit ve HH, doZrusunun ¥F, dogru-
suna paralel oldugu gds téfllﬁ%¢11 . :

Ik k -@nmmdﬁwﬁﬂﬁﬁﬂﬁgwagp&@;f 4 .
FOJHE = DECE = PR savral el kenar wdlime
0zelligi bozulmadTglrd&m f4b4,1 C4e pa“aleW ve FyE bir dog-

rudur. O halde, F4D4,H 04,ng%@a@w~ {E/H4ENM&31iab111r¢ Bu
iki esitlikte, DE/CE=D,E/C E oldugundan FD/HC =F;D4/HGC, din
Burada ¥, I = ¥D oldugu £06Z0ntne alinirsa HC=H,C, bulunuz.
Bu da‘H»noki—,asinlw:l'H,i e geldigini gbsterir.
\vn1 zamendza, FE/HE=F,E/H,E esitlizi %e(cf
den FF, in HH, e parslel oldufu ve FF /HH, =
150 goriilir. Demek ki F ve H noktalarinin harek
bu nokialarin E ye olan®*uvzakliklari ile orantilaidz
u prensiple ¢alisan pontografin F ve H noktalarlna sire-
siyla izleyici ve kesici takimlar takilmasaiyle profilin ki-
ciltilerek cizilmesi yada izleyici ve kesici takimlarin
verlerininde defistirilmesi ile buUylitilmesi mimkin olzbil-—
mektedir. Kigliltme ve biyiltme oranlari (doniisim oranla 1)
-ise F,H ve E noktalari bir dogru izerinde kalmak sartivlz,
F ve H noktalarinin E ye olan uzazkliklarinin deglstlrlime—
si ile sgglanmaktadir. Uzakliklarin degistirilmesi. basks
bir deyisle paralel kenarin boyutlarinin deZisvirilmesi i-
¢in gerekli mekanizma konstriksiyon sirasinda gozbnlnde
bulundurulmalidar. Belirli doniisim oranlari (1:1.5 -1:10
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2ibi) kollar lizerinde i=aretlenir.

I.1.2.1.1. Sylvester Pantografi:

Sekil{rdy) deki paralel kol mekanizmasinda ah,CKYAB,BK
olacak =sekilde dl=slnililiirse, mekanizma A¢ noktasindan dliz—
lemde sabit olarak mafsallandigindan B ve C noktalarinin
¢izecegl kgve k. yoOringeleri dogrusal olur.

5-:&.’\&.1-1&

Kt0rleri GAUSS diziem

i

ride
yazilirsa.,

e

P - r -
a = a(UOSLQ+LSIHLQ ) = 8¢e
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—% .o Ly
b =Db(Cos¥Y4iSinV¥) =be
e ((WeX}
c =-ce
e i({-?*'c‘l)
¢y =C0C,e
— — v L
_(:Z:AOB —.:g.;;-b =2¢e +be
—F = - ATIEY a RUEE)
(o=heC =cC +cy=ce +c 5°©
\ el Y v
?::—g— e (ae "4 pe )
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Bu bagintidan anlc.ﬂllacagv gibi ke ile k. voringeleri-
nin benzesim orani c¢/b dir. O halde bu mekanizmadan pan-
tograi olarazk yararlana "71111"12. Ancak kg ve kK. viringele
ri birbirine gire < kadar donudktiir.

I.1.2.1.2. Pan raf Do
if

nisiim Oraninin Hizlaera Bagla

nizmada Ve vektori

iniin, B noktasimnin
1 d vgunu varsayalim. Mekanizmanin hare

2bit tutulmasi ile szflanabilir.

Al

Sekil T35
‘:-"’ - g o
V, e OAB, Voo L CB olmak tzere, Ve=Veo + Vae, yazilabilizm
£ noktasinin hiz bllesenlerﬁ 1se v _l.OAB ve V. Wf AR dir,
AF //("b oldugundan, \fmve Vso ile V. W Ve Vc ciftleri paralel
kalacg}r{tlr, Avyraca, . ‘
i OA _ OF _ FA —1L ve Nae _FA _OF _{ i
———— T e SD e e v Ed
o, ©CF o  ¢B Vac <& oc
- — — . - — —
i s~
Ngo Vae VR Lokl
YA - %Ql\kabt \C
Ng -
Buna gore A& ve B noktalarinin anlik hizlari pantografin
her’na‘nzlbjrhareé:“sz—:zé"“aalmp paralel ve birbirivle orantili
kazimekiadir. Bu A

—
i

~
-1



lerin geometrik olarak benzer olmalarini saglar.

1.1.2.1.3. Pantograf Mekanizmalarinin Kinematik Semala-
T1 ve Bunlarda Gergeklestirilebilecek Doni-

«tim Oranlarinin Incelenmesi:

Pentograf mekanizmesinin prensip alarak bir paralel Xe-
nar ve bu paralel. kenarin bir noktasinin diizlemde sablt Iu
tulmasi ile gerceklendigi dlsiniilErse, sabit tutulan nokta
vi degistirerek farkli kinematik semalarrn ve paralel kena
rin boyutlara -izleyici ve kesici takim uglarinin sabit
noktaya olan usakliklari- degistirilerek farkli oranlarin
elde edilebilecegi gdrillir. o

Selil 146 e ST
§ekilﬁ@éé%~ﬁﬂ de gorilen dlizlemsel mekanizmslar giris
hareketini istemen dlgekte DUFTtersk cilcie WAFEXEET veriT-

ler. Sekillii)daki dlizenlemede ¢iris P de, ¢ikis P’ dedix

Benzer lUggenlerden T Ve R vekttrlerinin ybn ve =idded cla
rak birbiriyle daima sabit oran verdigi girillebilir.? noks
tas1 eekilde gosterilen kanzlda harskebt ettifinde P de B/

kadar dzha biuyik bir yol alir.Bu mekanlizmanin tersleri siw
e L . "?.’ .
gk ve O yu T

ras1 ile P ve P’ moktalarini sabit tutar
noktasi yaparsk 2lde edilebilir.

Parkli dbniisiim oranlari elde etmek icgin giris ve gikis
noktalarinin yer vékf%rlerinin siddetleri degistirilmels
dir.Sekilde gorilen mekanizmalarda 1:175 tan baslamak
re farkli ddniistim oranlari elde edilebilir. Bu deger pa
tik olarak 1:1.5 ile 1:10 arasindsdar.
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1.1.2.1.4. Ugiincii Boyutta Doniistm Oranlarinin Saglanma-
s1:

Pantograf mskanizmasl diizlemsel olabileceZi gibi lic bo-
vutluda olabilir.Bu durumda vatay dilizlemde s&flanan dont= -
sim oraninin dikey dizlemdede saglanmasy gerekir. Yani ke-
sici ve izlevici uglarin dligey ver deZistirmeleri donlstz
oranina uvgun olmalidir.

~1h-
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dilzlemde &lde etmek
yi bir cubukla Dlr?e:t Sek11;d°(a) da bir. pan
tograf mekanizmasi x-y va tay diiz m1nae,143(b) de ise Z-4u
gey dtizleminde zoru_mekbedzr.Seklliﬁa o)wdaki izleviei
ucuZ voriade E£n0£ta“ w2 geldiginde Phucuda ? k manuiEia
tir.Benzer chanAPraen;;ﬂ/?? o/ oP 'Ja711ab 1 T.
ograf dsniielm oranmi tanmimindan OFY/0P =1 ., yani giris vs
1 uclarinin Z doZrultusunda ¥y
ocgraf donlslm orapinm esittir.
ekili.20(a-B-c~-3) de pantograf mekanizmasinin kol oran-
verilmistir,.
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I.1.2.2. Lazy Tongs Mekanizmasi:

Bir izlevici nokta, bmr veya iki kesici nokta eoldugu za
man genellikle pantograf kuilanwllr Ikiden fazla izleme n&
tasi varsa, pantografla awvn: gdrevi vapen baska bir meka-—
nizma kullanilair. Lazy Tongs iki veya dzha ¢ok paralel ke-
nardan olu=an, d4drtten dazha fazla kola sznhip bir mekanigma
dir.






AD=6 birim g¢izilir. A4, wDDyx AD ye dik olarask ¢izilir,
DD, =3/4AA,dir. A, ve Dy noktalari birlestirilir. A,;D;in AD

ile kesisme noktasina O sabit noktasi yeriestiriiir. By

noktasi AD dogrusuna 3/8 AA,uzakligindan gizilen paralelin
Ay D dogrusunn kestigi noktadir. Buradan AD doZrusuna 4ik
inilerek B noktasi bulunur. Yine avni sekilde 1/4 AAyuzak-
11gindan AD ye ¢izilen paralelin A; Dy 1 kestizi nokta C,
dir. Buradan AD ye dik inilerek C noktasi bulunur. bidylece
mekenizma boyutlandirilar.

Ornek: Lazy Tongsun ilk darumunaa kesici A noktasinin D
noktasina uzaklizl 6 birim@ir. AB=1.5 birim, AC = 3birim
£0 =5 birimdir.

2) Lazy Tongs mekanizmasinin ilk konumunu,

b) A nin B ye doZru hareketinde mekanizmanin veni konu-

munu ¢iziniz?
0z UK
6

0

b O

birim wvzurnlugunda AD dogrusu g¢izilir. B,C ve O nok
irtilen diclilerde isaretleni
kariya dogru dik olarak AB vzunlugu kad:
ve D noktalarida O nokiasina clan uzs
olarak paralel c¢izgi ifizerinde hareketl e
‘e eeittir.BB; -CC, ve DDy ise A,- B ve harsked
ederksn’ re D noktelarinin aldrklari yolu g0st
uzunlukl ¥ gup kabul eden, merkezleri B,C ve
ire yavlarinin it O noktaswnw dogru 4sndlirilmesi ile
vi kestikleri B, G,ve D,noktalari bulunur. Bunler B.,C ve
ﬁiﬁfw@m&“@ﬁﬁﬁﬁiarldwr, Tazy T-ongs-melsemizmasindaki Kol u
luklarimin ve A, B, €, , ve Dynoktalarinin *ullanilmasiylea
mekanizmanin yeni Gurumu ¢izilir.
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I.1.2.3. Peaucelliers Dogrusal Hareket Mekanizmasi:

Sekillrzdde goriilen mekanizmada a ncktasi aa’ dogrusu lize-
rinde hareket etmeye mechbgr tutulmusitur. O ve Q,moktalarl'
sabittir. €@ noktasi 0 ve C nin ortasindadir. abcd parzlel
kemari esit uzunlukteki kollardan meydana gelmigtir. Tim ek
verleri ddner mafssalladir. Mekanizma orkonuméa iken OQC nok
talari ayni dogru izerindedir ve a, aa aogrusuna diktir. (aa’
dogrusu a nokiasinin yérﬁngesidir.)

Selat .23

-

I.2. Birbirine gok yakin komgu komu ?larla {yeXlasik ola-—
A FErnsalk-Rardketi gbr¢EEleven kol mekanizmala—

It
T.2.1. H¢ ~dérs - alti konumda dogrusal hareketi gergei—
leyen mekanizmalar: ' .
Hittenin makina bélﬁmumde bulunan dogrusal hareked meka—
nizmalarilic mekdtalidir, yani bir biyel noktasi ybrimgesinin
#ic noktasi verilen bir.BoZru izerinde bulunwvrm.
~.Legnzs;ét tertibinde {gekalﬁnﬂg,QOﬁrusai hareket yapiir:
ian B noktasi bivel dogrusu izerinde, ¢emberler izerinde Bz
reket ettirilen A ve G noktalarinin disinda bulunur.. DoZra
sal hareketin S uzunlufu, Ae donme noktasi, AsA uzunluiu.

AC biyvel uzunlufv ve B noktasinin biyvel dogrusu Uzerind
dan mesafesi Snceden verilmis olsun.Karsi kolun CCcuzunl
ve (o d85mme noktesi arasinda. Hittede verilen konstriksi
von biveli die konumlarinin birinde ve orta konumunda, bhu
¥xonumlarda B tnceden verilen x-x dogrusu lzerinde bulunacaelk
ve bu dogru e ve e, ylksekliklerini ortalivacak =ekilde ¢iz
mek esasina davenir. Pu taktirde Co, eZer C dis ve Oy orta
konumugisterivorsa, CC in orta dikinin Cyden gegen aikx (B
nin hareket dogrultusuna ) dogru ile kesim noktasidir. Bu
konstriksivon B noktasini her iki dig konumda ve orta konum
da, vani i¢ noktada dogru lzerinde kalmava zorunlu kilar.bu

)

noktalar arasinda B noktasi, dogrudan sapar.

~20-



Sebil I.24 Sewl.1.25

Orta konum yverine B noktasinin orta komnumdan S stroku-
nun, drnegin: 1/6 si umaklikda iki simetrik konmnu veri-
liyor ve bunun icin Cp noktasi tayin ediliyarsa (S GKL1IZK>

bu takdirde B 4srt konumda doZrv {izerinde kalmak mechuri—
yvetindedir.Her iki Dbiyel konumunun ¢iziminde, doZrusazl ha-
reket ettirilecek B nokitasinin x-x hareket dogrui*"surxuﬁ

A ve KBy den meydana gelen ¢ yilksekliZini ortaelemasina dik—
kat edilmelidir, CCi in ortz diki C den S/2 uzaklikdas cizis

len diki Ce da keser. ,
Se}f ifx.26 ) Jeklasik bir eddsptilk tertibi gisterivor.

Hittede belirtildifine gbre, AB bivc*lw*un uzunlufu ve Di-—

vel doZrusu lzerinde AB nin disinde bulunan C nokitasi ve-

rilivorsa, Co d%nme noktasi CC in orta dikmesinin simetri

ekseni ile kesim noktasi olarak bulunur. Burada C iki das
h

konumdan biri ve C4 orta konum olmalidir. Do
tin’ iz:alj_uasmwkxks‘e;.t*nex 1§1n B noktasinin
dam S/2 veya '§7%4 uzunluyfunda Bir ara komumu gizbnine. .a-
T ove-8Cs in simetri ekseni {izerinde Ce nokiasinil tavin
n oria diki c¢iziliy. f‘ek11:5£f ) Btvlece B nokiasi her

o’

)

b )
J}-’m

2,

T
e

'

i dis konumun haricinde ortada 5/4 er uzunlukda iki ko-

I AT

numda da dogru Uzerinde kalmaya mecbur edilir.
- .

b

Gt

SekilT2¢ Sewil. D23 Selil.T.28
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Bir eliptik tertipte, AB Biyel uzunliufu disinda D dfnrme mok-
v€ cugruocal -hereket ettirilecek B noklasinin S stroku =m—

tasz

=2imisse, Bu taktirde C biyel noktasinin tayini gerekmekiedir.
Hﬁttede ¢ noktali dofrusal hareke?l i¢in mebot verilmistir
(Sekil 1.28), DDy (Dy noktasi ByD kadar B den uszakizdir.) doZ—
ru pargasinin orta diki AB biyelini aranan C noktasinda keser.
Burada da d6rt noktz intibakli bir doBrusal hareket elde edil-

mek isteniyorsa, C nokitasi aszfidaki gibi bulunur: AB biveli
iki konumda ¢izilir. (JekilI.2s §, sByleki doZrusal hareket et
tirilecek B noktasinin By ve B konumlari orta konumdan S/6 ve
S/2 vzaklikda olsunlar. Her iki bivel konumu AB ve A,;B; ile
gbsterilmistir. AAy ve BBy in orta dikleri cizilir ve P kesim
noktalari bulunur. Simetri ekseni lizerinde D noktasi keyfi o—
larek secilir ve P ile birlestirilir. P de bir kenari PB olaﬁ
diki ile PB dogmusuriun teskil ettiZi sciyae esit bir agl ¢

lir. Bu acinin diger kenari, AB biyelini C biyel nokuablrda Xew=

|..l~
|

ser. P,AB biyel dlzleminin 48rt Xonumu icin bulunacak alti pol-
den biridir. ve DPC agisr bir pol Uggeni acgisidir.-PE, B de 35—
ug y % £

nebilen sekilde yataklanmis koiun uzunl aénr, A nokiasinan
ve A{ arasindaki hareketi kafi bir hassasiy 5
edilebilecek sekilde & noktasi cok uzun bir kolis
ket ettirilebilir. '

Sekil.l2d ' Sekil . T-30

¥ noktasinin alti nokta intibakla dogZruszl hareketini gergek—
lestiren doZrusal hareket mekanizmalarinda, biyel doZrusunun

¥ noktasi yoringesinin alti temas noktalil tezfeti haiz bir nok-—
tasint kat eder. Bu hususta R.Miller tzrafandan (Sékili&@)'
daki konstruksiyon ¢ikaralabilir. K noktasi, lzerinde harekes
etmesi gereken dogru lstinde takriben orta ¢onumda secilir ve
dogrusal hareket doZrultusuna,

o=



bir dik c¢izilir. AK biyeli bu dik ile 15° 1lik aci teskil e—
der. A moktasinda AKX ile 60° 1ik agi yapan bir doZru gizilixm
Bu dogru sd1 gecen diki P noktasinda keser. AKX biyelilizerin-
de AB uzaklizi AP ye esit yzpiimalidir. BPK ac151n1n agi or-—
tay:i AK yi H de keser. H dan PB ye ¢ikilan dik PB ve PA GoE-
rular: fizerinde Bo ve &y noktalarini tayvin eder. PH ya dik
olan diZer =z¢i ortayin AK yi kestifi J nokitasindan PB ye g¢i-—
¥1lan dik PB ve P& yi BL ve A, nokialarinds keser. A AEB,ve
K, ABB, d5rt k6se mafsallilarin her ikiside K noktasinin,
alti temas nokitali teZeti haiz bir yoringe noktasindan gec-
mesini temin eder. FBylece daha bilylik hassasiyvetli bir Gog-
rusal hareket meydana getirirler.

gékiltiﬁ)ée bir kayan krank-bi
Kol uzunluklar: uygun oranlard
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SelilI-34 Seuil.I.22

SekilZI. 34 ve gldak terimlerin ve doZrusal ¥v0
simum ayriima saz 1 inin kullanilmasivia asaf
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Jer elde edilir.

m=a+b , f=bse ,k«r[fz_(
X=(fm)[ 4 - L —°+m)3]

{2m _ x-i-k

. E%L\([e(bl-ae)(e—é ) 5‘“%4%{1 , 8Boxzy LNR)

—+

I.2.3. Doner kayar mafsalli krank-biyel mexanizmasiyla
dogrusal hareketin gergehleqtlrllmesl

Sekil 1.23 de gOriden mekanizmada, krankin dsnmesivle
noktasi veklasik olarzk doZrusal hare et eder, G nokiszs
dece d0rt noktada dofrusal hareket edebilir. Maksimum s
(x) Chnebyvshev teoreminin kullanilmea

Sekil T.27 deki Leﬂ:nlerln kullena Lylia a asagidaki dent 1em-
ler efde edilir. . St

ivlia minimize edili
5

~

o
~—179
s;
2
.Ci
o
w
"»../
rened

Ll (4
F=3d_ai I 23 (d-a)]

x= 4 (a0

Sekil.1.23 , Cos o)y = 2lht x~d)

1.2.%2, Evans Mekanizmasi: -

Sekil(T.4) deki *tam dogrusel hareketi gercekleven mekaniz-
manin & noktasinin yoringesi matematik olarak tam bir doZru

-..?2--:1 —~
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zizer. Fakat sabit d noktasinain yobringe iizerinde olmasi v
de bir kayar c¢iftin varliZi mekanizmenin calismasy bakaimi
mahsuriudur. Pratikte ise noktanin yoringesinin yaklaesik
rak dogru halini almasina ragmen kayar ¢ift bulunmayvan bi
mekanizma kullenmak daha aventajlidir. BSvle mekanizmalar
en Onemlileri Evans tarafindan gelistirilenler olup aszgi
verilen Ug¢ Ornekien bir tanesi ihtiyaca gbre secilebilir.

m

a
la

Hoo

n
2

o -

I1.2.4.1. Birinci Tip Evans WMekanizmasi:

Dofru boyunca harekei mekanizmzlari, motorlarin endikstisr
diyagramlarini ¢izen 2letlerde ve benzeri diZer kiiclik cihez-
larde kullemilir., Jekillr zy)de gbrildiigi gibi & nman yoringesi
kafi derecede dogruvae yvakin clacak sekilde, kavar ¢ift veri-
ne uygun bovda bir AR uzva Xonur. | - |

C noktasi AB nin ortasinda olm

(G R
=
nq
[N 4 .
D
@)
-
]
-J
]
}.J
b

bir elips parcasi Uzerinde e
bu Kismi merkezi A dan gecen yata
s1 olan bir cember yayil ile defis
de tesbit edilir.

T

t .
y doZru Uzerindek
tiri e
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B yatay eksen tizerinde O da iken, C de C’'de olup OC=BC dir
vepu arzda A dz O ::BA olacak sekilde &' ye gelir. CC' n=niin
orte dikmesi ¢izil

P g E—S

m o b

z rse bunun yatay skseni kestigi D nokta-
s1 CC' yayinin sabit merkezidir. BOylece mekanizmaya D' de
sabit uzva mafsallanmis CD uzvu ilave edilmie clur. C nok-
tas:1 A’ya ne kadar yakinsa CDde o oranda kisa olacaktir.
Benzer gekilde E de AA' niin orta diki iizerinde olmaladar
Ve AL’ istenen hassasiyetlewe doZruye yekin olacak ~ekilde R
dan kafi uzeklifa konmalidir. .

EACD basit ii¢ c¢ubuk mekanizmasindan ibaret olan bu meka
nizma yakla=ik eliptik doZrusal hareketi gercgekleven bir

tertibat olarazk bilineér. B ve B” =zrasindaki y3rimge parca-
s1 hareket esnasinda sivri bir ucla kontrol edilirse doZru

dan avrilma mikta”1 g8zle farkedilemesz.
facisi 45 den biUyilk olursa,ydringenin elips parcasi o-
lan kismi yerine ¢ember yay: alinamaz.
Sekilr.3gde gorildigld gibi belli bir tertibattia
ringesinin tamamini.c¢izmek oldukca Onemlidir. 4 no
58it E noktasi etraiinda bir gember yayi cizerken C noktas:z

i1 T.35 e . 30 o ) . .

'Sekil .95 de gbrilldligli gibi C noktasi AB mnin d

B noktasa O ya oZru diiz ¢izgi boyunca harekel e
2 1 .

C ye bir el izmerek gider. Ayni zamanda da A nox

tay bir eksen fizerinde A yve wvarar.

'O u

b 1 ~
cc’ elips pargasi yarine, merkezi CC dogru perg¢asinin OI-
ta dikinin yatay ekseni kestigi D de olan gember yayi 211

f= 3
bilir. D noktasinin A nin solunda olduZu agikitir. EA
AA’ nin orta diki iizerinde ve AA  kafi yaklasiklikla doZru

lacak qekilde sagilir.

-

I
da D merkezli DEyarigaply vir baska c¢ember yayi ¢izer. A
noktasy & ve £ sinir konwmlar:i arssinds gidip gelirtken &

—~min"h nin cesiili konumlarina karsilik gelen yerlerini bul
mak basttoiir iqlﬁmﬁir,.ﬁ nin gdsterilen konumdan A ve do
ro.-gidip gelmesi esnesyrta B de yeringesinin BBY kismanz
cizer ve bur“51 vaklasik olarak doZrudur. Harekel devam e-
derse B, yﬁrﬁngeSinin eZri okan kaxsmina geger ve sgkilde
olduZu gibi konumlerin birbirine karsilik gelen numaralarin
dan faydalanamek kolaves ¢izilebilir. B nin yoringesi sabil
ED uzvuna gbre simetriktir.B;B; gibi bir backes dogrusal viB-
Tinge parcasi bulundugu gorilir.

1.2.4.2. Tkinci Tipten Evans Mekanizmasi:



Sekil1s

ginda B nin ydriingesi blvik bir

U ada da CAO ag¢isinin en blyik de-

ra daha blUylk degerlerde elips percasa
ale = .
G i

[N

(

ekidikabale Ebritien noka:
C noktasi vine AB nin dicin:

“(N
©®
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Yatay dogru lizerinde OC=BC alinir ve CC’ elips parcasi
yerine, D merkezi Bilinen usulle bulunacak cember vaya =
linabilir. CD uzvu evvelce oldugu gibi ilave edilir.
OA’=BA olarek A  tesbit edildikten sonra, AA' nin orta dik
mesi Uzerinde uygun bir E sabit noktasi se¢ilmek suretiy
le EA uzvu elde edilir., Boylece yeniden EACG gibi bir g
gubuk mekanizmasi ortaya g¢ikmig olur. Bunun CA uzvu iize-
rindeki B noktasi, yaklasik olarak BOBﬂdogrusunu cizer.
Evans mekanizmasinin bu gekli mimkin olan en kiicllkk konst
riksiyonudur.

I1.2.4.4., Elintik Diz Hareketin Bir Motor Endiketdriine
L .
1

Pistonlu bir motor endikatdrinin hareketinin genligi

kiiglik olup 9.5 mm civarindadir, dolayisiyla biiyiiti si

nwwn icin kullanilan en kiiglk mekanizma

6riildugi gibidir. Dikkatlice bskildaginda
C

n Evans mekanlzm“q1 olduﬂu ve vc»“aaké :

~
PR By P
<



Pistonun hareketini mekanizmaya iletmek i¢in pantcg-
raf prensibinden faydalanilir. b noktesi, B ve E den ge-
cen doZru lgerinde olacak sekilde AE ye paralel ba uzvu
ileve edilmistir. Teorik olarak pantogruf mekanizmasi
bakte paralel kenari olmalidir.Fakat B noktasi yaklasik o
larsk bir dogru cizerken b de matematik manada dogru ¢i-

zeceZinden be uzvunun ilavesi mekanizmayi kilitler ve bu
nedenle ihmal 2diimEgtir,

. ¥ekenizmanin blyultme orani: ﬁB/ba::B nin kat ettigi
yol/ b min katettigi yol olarak hesaplanir.

I.2.5. Konhoid Dogru Hareketi:

Sekil 3.3% de gorulcv 0C'kirisinin O noktasi, 0 dan.ge
gen disey dogru, G’ noktasida konhoid {izerinde kalmak Uze
e hareket ettirilirse, kirisin uzantisi O dan ge¢en ya-
tay lizerindeki sabit blr A noktasindan gecexm. EEZrinin bu
SzelliZi dfiz ¢izgi ¢izen.bir Ie{allzmanln,gelictlrilme—
sini mimkin kxalar. & ya blr kayar ¢ift konup, uygun bir
tertibatlada BE lizerindeki C noktasi korhoid Tzerinde ha
reket eimeye mecbur tutulursa B noktasi tam bir dog:
gizer, )
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I1.2.5.1. Yaeklasik Konhoid Dogrusal Hareketi:

Uygulamada konhoid bir yoriinge yapmak ullenisli ol—
madigindan Sekil I.3% da gorildigid gibi, eZrinin uygun birT
kismi yerine basit bir CD uzvu yardimiyla cember yavl ¥o
nur. D ise CC' niin orta dikinin O dan gegen yatay ekseni
kestizi nokta olarak segilir. Eldeki mekanizma kayip sa-
11inasn bir krank bivel mekanizmesi olup sabit uzuv__AD
dir. Biyel olan AC ise, hareketin, komnhoid ¢ erle
tirilen kismi icin yaklasik olarak bir dofru ¢izen B
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noktasina kadar uzgatilmistair,

Hassas bir diiz hareket mekanizmasinda bazai pratik se-
benlerle kavar ¢ift bulunmasi istenmex. Dolavisaiyla bu
tip mekanizma doZru ¢izimi igin na&g ren kullanilar.

I.2.6. Sikloid veva Tchebisheff Hareketi:

Tchebisheff mekanizmasi Sekil I ;0 da gorildtgi zibi
CaABCp c¢apragz ii¢ cubuk mekanizmasznlnzbelli olcilere sak
hip bir tipidir. Ugzuvlarain Blciileri AB=0.5C,Cq ve
ACq=BCp=1.25 C5C, olaczk sekilde alinmictir. AB uzvunun
ani donme merkezi gapraz uzuvlarin kesismenoktasi P dir.
Wave Wy blkim noktalarinin kendi isinlari iizerindeki ver
lerini bulmek igin, ACy ve BCa dofFrulari kullanilabilir.
Bunlara ilaveten We bikim merkezide, Wy ve W, den Kendi
isinlarina g¢ikilandiklerin kesisme nokuas~ olarak ta
edilir. BOykece PWo ¢apli bikim cemberi c¢izilebilir.We
noktasi, AB nin ortasina cok yakindir.

AR
S - AN
CJ/ N SebiLluo

B 7wy Co

Merkezi Weve yaricapi da PWe olan gember &8zdnine =11
nip, bunun bikiim gemberiyle ortak teZeti PT iizerinde wu-
varlandigi farzedilir.& ile B noktalarida cemberi tasiyan
Uzlemdeymis gibi dlcinilirsebunlar birer sikloid, ¥. da

T ye paralel bir dogru c¢izer. .

Fakat gercekte A ve B noktalar: Ca ve Ct etrafinda bi

cember ¢izmeyvdmecburdur. '

Bu sebepten sikloid olan geemetrlk yer bu cembeérle de-

gistirilirse Wo hemen hemen bir doZru ¢izer. AB nin Wenok
tasina yverleestirilecek bir kalem belli sinirlar arasinda-—

) DJ

]
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yaklasik olarzk bir doZru lzerinde hareket eder. Tchebisheff
tarafindan verilen Glgiilerle imal edilen mekanizma daha uzun
bir doZru verir. . : _ ' fa

« 2.7, Lemuls at veva Wait Hareketi:

abit uzvu CpCpolan CuABCLiic cubuk mekaniz—
masi gorilmektedir., G & ve CyB uzuvliarinin CuCuzabit Uzuvisa
arinda iken paralel Oi”&ki”“l konum g&ed
2 b8yle bir durumda, AB Ugvunun ani ddnme me
r. Buna uygun olarak da efer Cah uzvu d« acgis
, & B xonumunu alar. £y,B vzvurun, bunz tekab

eden donme mikiarina df, G, A=a ve Ci,Bzb denirse

vazilabilir. .
A*B'niin ilave bir 86nme harek
rinin kesisme noktasi olan Pani
dana gelecektir. Simdi bULtn pro
hareketi yoOnimde yer desfistirmew
bulmaktan ¥harebtdir. Bu da T fen
cizmilen doZrumun, A B+l kestigi
Bu O noktasz (Blyﬁ mve n g%
rin oranini bulmak verinde olur.
Sinlls Teoreminden ¢
AT 0P iicgend in EALE =L
GgenL 1¢ T Stadx | Sin (¥ode0
Bl op Uggeni ig¢in de: noo- PO

SindB - sn(w-¥-2p)

dxve 4B kiiciik agilar oldufundan siniisleri yerine kendileri
alinabilirlerse de T ve ¥ yaninda ihmal edileBilirler.

Boylece : a A " dod .
= —— ¥Yeua, AT e
2x df 2P
yazilapilir. add = bdp T olduZu gpzbnine alinirsz,
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N Toa

elde edilir.

Buradan O noktasinin AB yi kendisine mafsallanan uzuviarin
boylarivle terg orantili olarak boldiigi anlasilir. d« ve 4@
acilari 51n351er1 verine.kendileri zlinabilecek kadar kucuk
olduklari siirece O yvaklasik olarak bir dogru cizer.

i

Ozel hal: aszb oldupfu zaman O noktasi AB nin ortasidir.Vorinse
side Sekil{X.41) de gOrilen lemniskatIar. Ydriingesinin bir kis
mi yaklgsik olarak birer dogru parcasidir. Gésterilen tleiile-
re sahip mekaznizmaya WATT diiz hareket mekanizmasi denir.
(a=b=3 birim, c=5 birim en uyvgun Sloiilemdir..
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TT. YUREK MEKA
GERGEKLEST

IT.1. Giris: -

NIZMATARI ILE DOZRUSAT HAREKETIN
IRILME

';d Frs

Mekina ve aletlerin yapiminds hareket kanunlarlﬂln ger—
¢eklenmesi igin genellikle vilirek mekanirzmalari kullanilir.
Yiirek mekanlzgal Ty herhangi bir egrivi nokia nokie cizZzen
mexanizmelardir. ,

Hereke? naklinin mimkiin olabilmesi icin yvirek mekaniz-
malari en az iki uzuvdan meydana gel--. Yiirek mekanizmala-
1 serbestlik derecesi bir olan vikkek elsman ciftidir.
Tahrik eden uzuv olarak ¢oZu kez dairesel olmavan bir lev—
ha vardir. Hareketi alan uzuvds siirtiinmenin azaliilmasi i-
gin . bir toparlakla techiz edilir.

DiZer tip mekanizmalarls elde £dilmesi zor hatiz imken—
siz clan hareketler yarek mekaniz malarzyla elde =2dil¥bilir.
Flirek mekznizmalarir 1
Bir ylUrek mekanizma
hareketler eld j

ilerek slde ¢

1

znda yﬁrek d
i 1

L N
&
[

- om
0
Qs (ue |
et
W
‘-.‘

l,..l

A
i-f:,
o

k mekanizmelgmda dizgyn keleylizi Snemli bir is

Bunun yaninds y*“ak mekanigmalaerinen imalati
temas kuvvetleri nedeiyle 281 eleman ¢iftine
1izmaye gbre daha abuk ylpr“nlr+ar. imalat has—
&

1=

mlidir. Yiksek huizler ve plyik yikler altrade
1i hale zelir ve veterince iyvi ¢alis-
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TT.2. Yurek M k nizmaderinin Siniflandirilmasi:

1-) Tijle ylreZin hareket sekline gire:

g-) Donme hareketini, dbnme hareketine d8niisti
mekanizmalari (sarkag kollu ylirek mekanizma

Y-) D&nme hareketini, Oteleme hareketine donlist
mekanizmalar: (doZrusal yovlu santrik veya ek
yirek mekanizmalari). el .

c—) Oteleme hareketini, ddnme hareketime donlistliren yirel
mekanizmalarl. '

d-) Oteleme hareketini, Cteleme ha“ekeclne donistliren yi-
rek mekanizmalari. (SeilE-e)

2—) Yiirek mekanizmalari kuvvet kapali veva sekil kapali o-
larak dz siniflandirilasbilir.Kuvvet kapzlxr yirek meka—
nizmalarina dzha ¢ok raslanir. GUnkil sekil kapali virek
mekanizmalarinin imalati daha pahalidair. (Sekili.z)

=33~
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3-) Tahrik ediles il}l r fzelliklerirme gBre:
a—) Tijin yiireZe temas ettiZi kismin sekline gire (topar—
lak, diiz, kiiresel, bagak afzr seklinde. >
b-) Tijin hareket sekline gbre (Gteleme. salinmim.)
c-) Tij doErultusunun yiregZin merkezindsn geclip gegmedigFi—
ne gbre (santrik, eksantrik.) {(Seuili)
4-) TYireZin sekline gdre {radyal. silindirik, komik, Kiire_
sl v.b. )(Sek\lL.z

IT.3. Bareket Kanunlari:

Toparlakli kol i¢in hareketin sevri, bir hareket dlaag”a—
minda gosterilir. Burada hareket genellikle kolun bir alt
bekleme konumundan, bir iist bekleme ¥konumunzs getirilmesi ve
_sentgstersine gbiliridlmesd seklinde cereyan eder. Her iki
“Fekleme anSLpaa baglame €Zrisi olarsk agagidaki eiriler
kuillanilabilir,

(P

ITI.3.1.An2a Hareket Kenunlszi: _ -

IT.3.3.1.7 r onomeerk Hareket Kzrnunlari:

arekat:

1~} Besit Harm

rmonik I

oy
T
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i
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I
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B
i
ivme mi YQ\ Bekleme
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= <d_ 0 L Z ~4
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_\OBemgnw ~1__ L F
L Yirek agISt © \\*Q\giqg~w-d '
Basit harmonik hareket

Selit T.5



y= H (Q..stt?} Lo P= E‘E. {_t‘aé\io.n)
2 8
d 28 B Q=0 oluw. 2g

G= §_¥_ = _%- (%)1 Cos_@'é_{. jsg—} , €= O livae maksimum)
t =6 {inme m\ﬁ\mm)

f=3

verde ivme sSifiT dl'f‘ Hiz siirekli, ivme siireksiz cldugu
sek devir sa 1lar1nd9 giiriitl ve titresim yeapar.
i

Sime

, (’Iiﬁ* harmonik hareket

Selil .6 egrisi
H [4 CO(GT) (4 Ccs?ﬁe? frei)
y= 7Lt -tessg=ll TV
Y= 4y .E_.z-"é)— (5 n WS _ 4 gin 2‘;5 frm fs)
at
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3-)' Sikloid Hareket (Yilksek Sinoid):

~ _H { s ~ B:E: Vemax = ‘ZH c=0
3-?(@35“2&?) (=) T VYmex ;J ,
g ™ E IHTut
\(.—. H o /{_ CC“ 2u e} {ﬁ-kl‘5> 6= —_— C’imx:
= _.-g.. H < 5 i & 1,32
2 -~ n k3 z
2 BT raZle t = 3 . 2ATw
Q= gz S%ﬂ"‘{‘& 7’{""‘"15 ) e 2—;@; &h\sq F . ;3'«‘- -

\

3 4 5 & Srz—1
Yirek acisi e }53 oy
Sikloid egri
dvme iz yo S?Xa_,,ie

- R 3
r Lt = Y

{ }L‘l; ﬁ{ﬁ%k’ 1 o

= ! I - : ,
;fj < -'}{ o "1‘1/‘ S A
@ T 17 N
£ ok _c;{,o -~ /_:/ i \% ~ «}—
= ’:i;ek!eme \\ | F}
Yirek acisi ¢ % A
B 0 A= M»’#

Sikloid &3ri

Sebl 0.7

Bu hareket kanunu uygundur. Hiz ve ivme sireklidir. Bu-
nun i¢in atalet sz konusu degildir. Baslangigta (kalkista
hareket ¢ok yavastir. Bunu islemek, imal etmek zordur.

I1.3.1.2. Polinom Hareket Kanunlari(Polinom egriler):



u=CHO a=4 Bog}rus@i’ harsket.
n=2 , Paralboclil “ A
n =3 > K\:\D‘AQ .o |

1-) Dogrusal Hareket: (Sabit hizli hareket) .~

degisir.

Be\k}eme V= B2 (™ ])

/i‘vme ) V
) Hiz f

w L / H & = O
- N E T T T T T T T e s .
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v Di;j’@rusal‘ hareket g y
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: risi Uggendir. Strokun baslean
gicinda ve sonunda ani ivme defisimleri ortadan kaldirii-
iyt Pefgbelik éEride bu noktalarda meydana gelen gird
tii, asinma, sigrama Ve titresimlerin azslmasT orUT aventy
1srindandir. Ancek vireZin biliylk olmasini gerekli kilar.
Bu nedenle difer sfrilerls biriikte kullenilmasi diesinds
pek kullanilmaz.
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IT.3.2. Tadil Edilmis ﬂafeket Kama

Yukarida aniat:ilan zans hareket kanunls
basitligi ile kullanilmasina rafmen pek ¢

clari icin yeterli deZildirler. Yirek m
dlizgin calismanin saflanabilmesi ic¢in hiz ve ivme efri-—
lerindeki siireksizliKderim ortadan kasldrriimaesy gerekir.
Ozellikle vyilksek hrzlarda ve kuvvet iletiminin dnemli
oldugu yerlerde ivme eZrisinin sirekli olmasi istenir,
Ayrica Uretim hatalarinin sebep oldufu hiz ve ivme eZri-
lerindeki deZismenin b211i bir tolerans bdlzesi icinde
kelmesy istenir,

)
-

Avia hareket denklemlerinin bu sakincalarini ortzdan
kaldirmek igin bir ¢ok metotlar gelistirilmistir.
Bazi metotlar: '

i-) Basit eZrilerin birlestirilmesi.

o-) Polinom eZriler.

I71.3.2.1. Basit EErilerin Birlestirilmesi:

‘Bu kisimdza uygun analiz ve tartismalarlia bazi tipik
birlesim efFileri incelenscektir. Istenen ihtivaclarin
saflanabilmesi icin bir ¢ok birlesim efrisi elde edile—
bilir. Burada kesinm bir iriter olarak, ‘efrilerin birles—

e noktasinda avniefime ve yumusak 1ir gecise szhip ol-
malidir. Bu slrekli bir yer degwqtlrfe‘ve hiz egrisi sag
lzr. Kesizme noktalarinda ivmeler esit olursa yiksek hiz
larda iyi celisma saflanir., Ivme eZrisinin sekli, Tijin
dizgim (sarsintisiz, sessiz, asinma Ve sSigramd olmamasi)
calismesini Onemli Slglde etkiler.

Her hangi bir egrinin yikselme ve slgalma Xasimlara
bir pozitif ivme periyocdu ve bir negatif ivme periyvodun-
dan olusmustur. Kaelkis ve inig egrisi icin pozivif ivme
efrisinin altinda kalan alan negstif ivme eZrikinin al-
tinda kalan zlana esit

Bu ylrek mekenizmalari ig¢in en yvararii ivme eZrisinin
seciminde yardimci olacaktir. Ihtiyag¢larin karsilanmasi
jcin basit eirilerin herhangi bir birlesi alinebilir,
Béylece basit eZrilerin yetersizlikleri
vantaili yonleri gli komabilir. Yiksek na1
le diisik avme ve atma degerleri tercih
rica pozifif ivme ve mefatif ivme periyot
kontrol editmelidir. Simetrik olmayan hareket
ri ig¢in pozitif ivme periyodunun, negatif ivme pe riyvodu-
ns oraninan veklasik olarak (3/1) o“ma¢1 ivi bir secim-
dir.
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1-) DeZistirilmis Parabolik Hareket:

Burada parabolik hareket eZrisiyle, diiz cizgi egrisi-—
ni birlestireceZiz. Bu hareket kanunu hizli ve uzun tem-
polu g¢elisma sartlarinda iyi sonug verir. Parabolik egri
nin sonundaki sonsuz atma kuvvet iletiminin Onemli oldu-—
gu yerlerde bir engel teskil eder.

Ornek: n=300 devir/dakika hizla dbnen bir yirek, H
strokuna yireZin p= 1307 doniislil ile c¢ikiyor. Hareket efri-
si, ilk 40°de parabolik egri, 30°1ik boliimde dozrussl
egri ve son 60° de parabolik eZriden meyvdana gelmektedir.
Her bir hareket ic¢in vol. hiz ve ivme denklemlerini Cl1—
kariniz.

3
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Bilinenler yerine yazilarak a,;ve az; degerleri bulunurn
Bu deZerlerinde verine yazilmasiyla hrz—=s. vol deferleri
bulunur.

V. e
e R



-

2—) Trapezoidal Ifvme Eirisi:

Bu egri kibik ve parabolik eZrilerin bilssimidir. Para—
bolik efrinin ivmesini dikddrtgenselden trapezoidal bir
sekle deZistirerek tadil eder. Basit eZrilere gbre su ls—
tinlikleri vardar, '

1-) Parabolik efrive gdre sonlu bir atma sinirli bir dar—

be, dasha &z yipranma, ses ve tii izellikleri ve—
rir.

2-) 1. nolu kilbik ve sinoid eZrilerine gdre dzha ufzk bir
yiurek ve daha ufak bir maksimum ivme deZeri verir.

3-) 1. nolu efriye gbre kabul edilebilecek diizevde kalan
daha kii¢llt bir maksimum basing agisi saglar.,

yol

'I\'rne T
‘ NS
N i b
\\ % .
________ﬁf‘ \ ] ™ /E \}
=z ~ —O— 2 i Y
: \ ge!
S ' Y 7 (Tx
T e | PO S N
2= ]| c:_——o"'u §
Q . B=1s0°
ekl T.45
IT1.3.2.2. Polinomsal EZriler: .
Polinomsal egrilerin genel matematiksel ifazdesi:
o MY L{
F; X3
y= CQ+C;6+026+Cz8 -3:“34(9.&-_.-- . -‘+C,-}8n {4)
¥=%ijin yer deZistirmeli. (cow)
€=tijin y yer deZistirmesi ig¢in gerekli ylirek doniis acisz.
£ = bir sabit.
‘ 2
= (Qx\—o G:é}/_ {cm /33"‘5’;& >
a8
a i 3
N = 3 Cam‘l}c‘a&“‘.’.ce;) P: f_g__ (Cm/é%z‘&ﬁ)c,)
a8 - i6

Polinomsal esitliklerin yirek mekanizmalarinin dizaynin-
da nemli bir zorluga neden olduklara gorilir.{(l) denklemi
stroga c¢ikip inme eZrisinin yalniz bir tarafini gdsterir.
Oteki parcayi bulmak igin meksimum vikselme noktasindan ci-

RN



zilmis olan sifir doZrultusundan art1l ve eksi vionlerdeki vi—
rek dfnme a¢isi & nin bilinmesi (8 nin fonksiyonu olarak)v
gerekir. Istenen karakiteristik eZrileri elde etmek ic¢in yeT
degistirme efrisinin baslangig ve bitim noktalarinz bazi O—
zel kontrol ve limitler uygulanir. Sinir sartlari (kontrol
ve limitler) gsitlikteki sabitlerin sayisini belirler. Terim
lerin derecesi yilkseldikc¢e ilEk ve son yer degistirme daha ¥va
vas olacak, bitim noktalarindiza yirek profilinin deha iyi (e
miz) Uretilmesi gerckecektir. Ayrica polinomsal metot herhan
gi bir egrinin analitik gosterilimi i¢in kullanilabilir. Yaan
ni her hangi Dbir egri, polinomsal egsitlikleri kullanars:
cok hassas bir sekilde kopya edilebilir.

1

B

1-) Kontrollu yer defistirme polinomu:

Polincmsal formun en basit clani giizgiin dogrusal yerde-
Zistirmedir. Baslangi¢ ve bitisTe ivmeler sonsuzdur. Bu ne-—
denie :

enie pratik degildir.

U= CMC{Q . Senr %@r‘i’&&ri: %::9 &= 43__.{__9

~ M ® RN
~ g=4 820 B

P2 P-3Polinomu:

Yapilan gelistirmedekl pir baska adimds yer degisTirme
sgrisine ek olarak hilz egrisinde de Dbazi kontroller vapmaz-
TiT. _

~ 2 A 3
y= Co+ C18 < CsB6 Cs8
3
Sirur &Clic'}i"nﬁxri‘ 2
) * 3 A 5 = .
=l g0 Lozl g= D+ Cax 208+ 369
- X

ey Y=

;}«2— O :_1‘:0

S=Y J

x*
Sainirlayicl sartiarda hizl yerine vazarsak

Q:G+C{+2Cl.§.gcs ve Ci=
Ty denklemleri glzerex, Cog=4

tulunvr. Bu katsavilar bize,

-

e 2 .
u=L 287,28 J= 668+ 667 y=-6+129
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Szl iz : 4,5 -£-F Poliaowny

Selbil T.4¢ 2-2 polinemy

3-) 3-4-5 Polinomu:
Simdi eZriyi yerdeZistirme ve hiza ek o

larsk ivme deZer-
leri sonlu bir defer alacak sekilde inceleyelim.
) Z 3 o & =
SQCQTC&%C;;S 4;638 _%thf ..;,C:;@

- o P - - ive : o NS -
sinirlayicéi gaT¥iarl verine yazarak ve dern¥lemleri ayvri av-
1 ¢Ozerek,

3 ig . it )
; H > -~ ¢ - = Pt a3
g=i- {0858 L é87 y U= £08 423087 1067

.

2 3 ;
312 _3@8 . ¢08 _2067 , 8‘“, _60 1306 _3606"

denklemleri bulunur.

4—) 4-5-6-7 Polinomu:

3-4-5 polinomu ¢ok iyi yiUksek hiz karakteri gtstermesi-
ne ragmen atma egrisinin sopnlarinda bir sireksizlik gbste-
rir. Bir g¢ok ylreklerde bu Onemsenmeyecek derecededir. Fa-

kat atma efrisinin sonunda hi¢ bir sireksizligi olmayan
denklemleri elede edebiliriz. Bunun igin bitim noktasinda
ver deZistirme, hiz. ivme ve atmay:r konitrol edecegiz.

g



Sinir Fartlari: g=0Co +c{e+c291+ C3(33+ cqe‘;cse‘l C56€+ c;e?

=4 ; %:O > \‘5‘:0 3 5”:0 1 LLJ}W :O

,oy=l, d¢=0, y=0 , Y0

Bu degerleri yukaridaki denklemde yerine yazip, tirevlerini
alarak,

g=1-356 L 67 308, 208" + W _4206" 1508 21008% 51,067

4 5
= 1408°, 1206 4208 +1408°, o= _206 4 50u08" 840063 4200 6Y

egrileri bulunur.
Bu efri daha disik dereceli 3-4-5 efrisiyle karsal
riidiginda daha blyltk maksimum ivme ve daha blyik at:
gerlerine sahip oldugu gorilir. Bu eZrinin tek avant
melksimum atme deferlerinin QOﬂlar&a orta noktalar
rz) doZru defismesidir. Glnimiizin urﬂtlm hassasligin
,pol_norunun ttesinde her -hangi bir koentrol \aeb;\ikl
Eonluk¥a dinamik dgferde bir szalmays (kisitlamayva) vo
gacéktlr, -
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\ \\,\k/ Yol ) ’Z % ] —
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AP NAT N hE
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- g/ VAT - 1=
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-5 Polinommu -

Sekil i, 48

5—) Yiksek dereceli polinomlarin direkt ¢oziimi:

Denklemlerdeki terim sayis:z art*‘kga, farkliy denklemlex
rin ¢ozlmil de dzha blUylk hata intimali yarzatacak sekilde
zorlesrr. Jimdi sifira esit terimleri ortadan kaldirip kat -
sayilarin degZerlerini bulmaya yarayan direkt bir metot in—
celeyecegiz.



TABLO -T
Sifir kat savili terimler.

11k kuvvet Katsayi ve tiirev 0O

@ ve 1 —

T ve 3 v’

0 ve § v, v°

o ve 7 viy v, y”
TABLO -IT

Ketsayilari tahmin etmek.

Polinom, y=Co4CpBYy cq89, 087, 0,6°

Co= _ Co,q8.r.58 ) Co Co.p.q.5.
(-pdr_p)(s-p) to-r){ a~r)y{s-r)

qum Co. P.T.8 , Cen_ Co.P.9.7
Ap-9¥{r-q){s-9) (p~8X{q-3)(rz)

Tablo -IT kullanilarak bu denklemlerin katsayilari tahmin
dilebilir.
O rnelewBarbolimdeki metotlarla 7. dereceden polinom kat
savilarini bulunuz.
SEUm:
10

.3
5o l

a . ) *+
Y= CDJp C,‘@_}_ C282+C38>+ Cgei‘_:.. Cg8€+ Cé S‘é.;,C:;S

Fd

1

"Tablo =T den sinariavici sartlardan sifira esit terimler.
I3 Y
0=0, umbs =0 ve W=0, cy@; =0 =0

¢~

N L

4 L * : -
elur. Bu 32.{.;.0*9 + C,;Sg_«,.CéG + L8 _ vi saglary

13

ablo -IT den yerine yazilarak,
Co=_%5 , C‘—q:-}-?é y Ce=_70 , Ce= 1 2
Bulunur. Katsayilari yerine yazarak;

y= {- 3584 4240°_T06¢ 2087 ' | olur.
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IT.4. Dogrusal Yonli Merkezi Yirek Mekznizmasi:

Onte hareket iletimini toparlaksiz ve yireZind@ acisi
kadar sonsuz kiiclk bir dbnmesi esnzsinds dikkate alalim.
Bu dbnme esnasinda dogrusal hareketli cubuk dr kadar yuka-

riya kayar.

{ - rdy
S}A ar
t - - T
A=
&9
Sa&_‘\{ £.49

{a)

8ir. Dik koordinat sistemi ile iliski kurarsk,

~k ' k S3 Y
PSRV X k.ia T |
vaz1labilir. Tegetin en dik meykinde T .,y Ve DEylece.

i ~

Dogrusal yonli kagik merkezli

Bir +e merkez kacikliZi halinde sekil {I.{s.b) ye gire
asgfidaki baginti verilebilir.
‘&3#:.@_ ‘%3/‘%: QVAL"O
B8C ' * da — €4
AC= a.dy o
8C=ap_CD bgp=_a - ® = _d
CD=EF=e.dy ':;_e g:}i_e LigT-€

. BC =da_edy

Pozitif ve negatif merkez kacgikliklari, kalkis ve inis
egrileri, arasindas ayrim yapilirsa, durum giyle Ozetlene- -
bilir. :

P
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Merkezden Eallis Spist. tnis eFrisi.
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Sexl £.20

hereket divegrami dogrusal yomlll bir
nektir, ¥alkis ve inis efrilsrinin
aclla : k:L/ET ola

A1nir. Bunlarln'ug

Zér Onceden veri—

iyorsa, bu nakledi~
16

len 8Q11crln seroest e narlarl, yu
bulunmaya mecbur olduzu bolgeyl sinl
merkezi virek mekanizmasinda ylUreZin O dbnme noxzas;, en
kilclik ylrek yarigapi igin, - .strok dogrusunun 1n1<tek1/agﬁag1-
sinin kenari ile kesim nokteasinda bulunur. Her iki Mo, acasa
nin serbest kenarlarinin Kesim nokitasi Og ,hem kalkis igin(
hem inis icin M., & erisilmesine karsilik gelen ylrek 4ddnm
nokiasidir. Fekat bu doZrusal vonTU ylrek mekanizmasl nega-
tif bir —-e merkez kaeaklaigi almara mechurdur ve merkezi yi-
rege gore yurek yarigapl daha kiiciiktiir. Topariak kullanilma-

-52-
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ST halinde enm kligUk ylurek yaricgapi, topaklar yaricapz keder
Kiciiltir. (Sekil T2z

YUrek mekanizmasinmin yer imkanlari dolayisiyle pozitif
bir +e merkez kacrkliZl almasy gerekli ise, bu durumda uv—
gun bir sekdl gizilmelidir. (Sekil p.2z ) Inis d¢in en kii-
¢k baglama a2crsz olarak verilen M., 2 erisilmesine karsy,
kalkis efrisinde en kiicilk baflama agrsi ancek bir M deger;—
ne kadar iner. :

H, e ve begli oldugundan, baglama ac¢isinin tayini icin
bu grafik metodun ancak ysklasik bir metot olduguna isaret
edelim. Fekat e min pratik kuvllanilan deZerleri igin M nin
grafik olarak bulunmasi tamamiyle kafidir, Cinki bagla
a¢isy ancak yaklasik olarak uvulmas:a gerekeq‘chr'bz bi
deZerdir.
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IT.5. Tambur (Silindirik) Yirekler:

d vz i -
[ 1 77 ]

Sekit T.24 , Sebil B.om

Bir gok otomatik makinada, silindirik ylirek de denilen
tambur ylrekler kullanilair. Hareket diyagrami gbvdeye ya
oluk olarak oyulur veye fatura oclarsk issretlensr, (‘Sekil

0.24-25)

Yol zazman diyagraminin ve enm kilcl
Sniceden verilmesi halinde orts
olarak bBulunabilir. '

et
o
=
fi
ot
g b
o
o
H

/] t
5
QA
3
e+ e T &
f /“I
:

Tedet -4
L : \ Ve
| R , <
4 AN EANEN
I S FmisN_
i N o ; L lmlg
BN e kbt Wiori o/
Fag, 1 N i /,
a AN 1
- 1 B Y \ ? . s
78 swnxzﬁmlstIsﬁumubBT AN Vi=w

L=k2J

Topaikly slrgintn orte konumundan itidaren gidiz ve 43
nids icin hig vektbrlerini (Fareket divagraminda kaikis ve
inis ig¢in egimi en bﬁy: teffetleri cimmek suretivlie) tasa
yalim.

Va= 88 _ds dx 4@ _L 7| Vi= 0w
at dx 4@ Jd¢

! d 1 / P

\Zaw €s 35. =X AW :‘{BC b ws 3 Vi=r.w

Onceden verilenM ., baglema agisi yardimi ile vektor para—
lel kenarlari cizilebilir.
J

— —_— — —> -3
\e’a_—_?r.‘,.\l_{} ) \!Q{:\,[ri_‘,\fjfj .i'%}'{mm: C = 3 y
ki‘gt k.‘i‘ﬁt




Buradan r ve r tayin edilebilir., Baha biiyik clan deZer
konstriksiyon i¢in ortalama tambur yaerigapi olarzk kulla-
nilmalyldir. Bu oluklu tambur yvilreklerde R silindir wvari-
capmmdan b toparlak kalinliZinin yarisinin cikarilmasine,
fatursla ylireklerde silindir yaricapina b topariak kelin-
liZinin yarisinin eklenmesine esifttir.

o b oy, g, b

Acilimin ¢iziminde R silindir yaricapr esas alinmali ve
yol zaman diyagraminin L uzunlufu R yarigapina indirgenme—

U ol &

ta etrafinda donebilen pariakli bir 1 kolu hareket etiti-
rilirse, bu takiirde diyagramdan orta c¢izgiden itvivaren s-
linacsk wrendukiar 1 yariggpli 4daire ile kesistirilir.
Biylece elde edilen noktalar, toparlsk merkezinin konumla-—
rini verirler. Jiluklu veya faturali ylUrekierde. oluk veva
fetura buna silindirik toparlizk ya-
ricapl kadar uzaklikta skidistans—
tir. Kenik toparisk kullanilmzasi ha
.% linde ekidistans efri en btlvik veya
Tl Tiem kticiik vETrcapa esit uzaklikia i
E zilmelidir, .
|
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i
;
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I
|
;
i
i
: -
l
‘t SekilBz8 7T




TTI. DOGRUSAL HAREKETI GERCEKLEYEN DIGER
MEKANIZMATAR.

ITII.1. Sekil kapali %toparlzkli ve kollu dogrusal von—
11 mekanizmalar:

TIT.1.1. Scotch-Yoke mekanizmasi:

Basit harmonik hareket yapan utzvin hareketini, Otele-
me hareketine doniistiiren klasik bir mekanizmadzr. Sekil
W. 40 deki siirgliilit AC kranki, A sabit ekseni etrafinda
sabit hizla ddner. B bloku C moktasindan pimlenmistir.
Kanal icinde kayar. Yoke asagi yukari hareket eder. «
acisi 90° oldugu igin yvoke (Y) nin SLTOkh AC krank uzun
lugunun i

ci katina esittir.

Selil WA

vanin QEnline uvma
ilanilmistir. Yoke ha
benzer karaktcrmealr.

Sekil .2 de xoy koordinat sis—
temi izlevicive bagli olarak gi
ris mil ekseninde merkezlenmis
sabit X0V  sistemine g0re relatif
olarak hareket eder. oy ve o' ¥’
kaldirma yoni boyunca kolineer—
dir ki buda Y, ile dl¢ilir. & i-
cin, baslanga¢ bhatta o x'ile yap
ti1giXacisinin genelde sifir ol-
masi gerekmez. Krank yarigapl

@ =2 3d1r. & nin & ve Y. ile ba-
gimli (x.y) koordinatlari.

—~

~5%-

Selil @ .2




x=0ales (8 4+), y= 5‘8;{\ (84=)-yy (4. 4)

Tersi olarak (' € ve Y, ) kaldirma eZrisinin koordimatlar:
verilmis bir profil igin;

(im.2)

9L=—3;—i—(a-7\1)

Y basing a¢isi dogrudan doZruya xoy sisteminde bSlHm daixm
resinin gradyanindan bulunur.

w=tad! (d8) (m.3)
4%
(" .4 ) denkleminin tiirevlierini kullanarsk,
due 5
\P‘:{Q‘:‘-‘[— QCOS(e“‘&J’ ) 12 (@M. 4)
QS\Q(G?O\) <

L

Vagisinin kzbul edilebilir ﬁeger s nokmal kamlar icin bazzx

fakttrlere Bzglidir. Bazi kitaplarda limit-30°. bazilerin
da ise'45° dir. Basing acg¢isi icin kabul edilebilir sinir-
lar, blylkliik, yerlestirme, kamin tipi, ‘toleransiar,
lama metodu, ga?zqma anElar*? hiz ve etki eden kuvvetler
v.b. gibi baZl ayrintilaria bagladir.

Egrilik ‘r’ar—b@w@ e ) _ -

[+

0= ' (T0.5)
4y
4% )
(_%_:1_\, = _Cot{&+al) (T.¢3
N ax o

em = — (8.9 9..@()

Bnz (Vo) T
2

Yin=-)20Sin(er=0-g.}

Sekil¥W. 3 S8




SekilW.4.a daki mekaﬁlumaaa simetrik olarak ~ak19q1k 50°
1ik bekleme elde edilir. Lb de de simetrik olarask 70°
1ik beXleme elde edilmekbealr. Ve ¥, =35° dir.

Blyilik yikler veya atalet kuvwetleri, sonlu ¢ikis ivmesi—
nin degisimini digenli tufmak ig¢in eZriliZin deZismesini zoo
runiu kiler, Ve yiksek verimli kam dizayni icin kabul edile-
'bilir.Bu istek sekil W.4 min dizeynindaki eZrinin seklini
etkileyebilir.

Sekil W.5.¢ de B8-Y_ eZrisi asimetriktir. Bekleme ¢cok
dir. (130° kadar) minimum noktzasi beklemenin mer kezinden
baren 185° dedir. Maksimum basing acisi 45° dir. Toparlis
harekefinin genligi 1.03%.2 dair.

SekilW.4a'de tanimlanan mekanizms ¢ift beklemelidir. (si-
metriktir.) ,

Sekil{ll 4 ) de gbrilen mekani
biylk boyutlu colan toparlzklarin ya
egrilik yarigarinin varisindan dsh
Scotch-Foke mekan17mas;~&uﬂgun yuk
gayet uygundur

{] M( [S Y]
| M
P

e

zmalarin tlmiinde genellikls
rigcapl bolim dairesi
biyvik 65571d

el

a ir.
seIme- dlzgin sl¢zlima icin
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