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DENEY
PROSEDURLER

« Zaman fonksiyonu olarak mesafeyi
kaydedin.

» Zaman fonksiyonu olarak verilen her-
hangi bir noktada hizi belirleyin

« Zaman fonksiyonu olarak verilen
herhangi bir noktada hizlanmay:
belirleyin.

« Veriye uygun olarak ortalama hizi
belirleyin ve kuvvet ve kiitle oraniyla
karsilastirin

MEKANIK / OTELENME HAREKETI
DUZGUN HIZLANMA iLE HAREKET

AMAG

Rulman yatag Gizerinde diizgiin hizlanma ile hareketi kaydetme ve degerlendirme

OZET

Duzglin hizlandinimis hareket ortaya ¢iktiginda, herhangi bir andaki ivme lineer olarak zamanla
dogru orantili, mesafe ve zaman arasindaki iliski ise karesel ikileniktir. Bu iliskiler makara olarak
kullanilan telli tekerlek ve fotoelektrik 1sik bariyeri kombinasyonuyla rulman yatagi kullanilan bir
deneyde kaydedilecektir.

GEREKLI CIHAZLAR

Miktar Cihazlar Uriin no.

1 Arabali Lineer Ray 1003318

1 3B NET/og" (230 V, 50/60 Hz) 1000540 veya
3B NET/og" (115 V, 50/60 Hz) 1000539

1 3B NET/ab™ 1000544

1 Fotosel 1000563

1 Kordon (100m) 1007112

1 Agirhk Tutucu tizerinde Oluklu Agirlik Seti 10x 10 g 1003227

TEMEL ILKELER

Belli herhangi bir noktada ve zamanda hiz v ve hizlanma a, belli bir
zaman sonra t, alinan mesafenin s birinci ve ikinci derece farkliliklari
olarak tanimlanir. Bu tanimlama reel farkliliklarin yerine diferan-
siyel oranlar aralik noktalar s zaman Slciimleri t_ ile eslestigi yakin
araliklarla mesafe olusturulmus bir kurgu tizerinde kullanilarak
deneysel olarak dogrulanabilir. Bu deneysel olarak inceleyici bir cer-
ceve yaratir 6rnegin diizgin hizlandirilmis hareket gibi.

Sabit hizlanmalar a icin, anlik hiz v zamanla t, dogru orantili olarak art-
maktadir, yer cekimi merkezi hareketsiz kabul edilir:

(1 v=a-t
Alinan mesafe s zamanin karesiyle dogru orantili olarak artar:

1 2
2 s=—-a-t
) 5
Sabit hizlanma sabit hizlandirici kuvvetten dogar F, hizlandirilan
kiitle m degismedigi siirece:

3) a=f
m

Bu iliskiler rulman yatagi Uzerinde vagon kullanilarak test edilerek
arastirilacaktir. Vagon diizglin hizlandirilr ¢linkl ipin diger ucuna
eklenen bilinen kitle agirhgi tarafindan saglanan sabit kuvvete tabi
bir iple cekilmektedir (Sekil 1). ip icin makara telli tekerlegin seklini alir
ve tekerlek telleri periyodik olarak fotoelektrik isik bariyerini sekteye
ugratirlar. Tekerlek telleri kirisi kirdiklarinda ve degerlendirme igin
verileri bilgisayara gonderdiginde zamani tn dlgen dl¢me ara ytizi
eklenmistir. Degerlendirme yazilimi zamanda tn alinan mesafeyi buna
mutabik degerlerle o andaki zaman ve hizlanma icin hesaplar

(4a) s, =n-A
(4b) v, = A
n+1_tnr1
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A =20 mm: tekerlek telleri arasindaki mesafe
Olciimler gesitli hizlandirici kuvvet F ve hizlandiriimis kiitle m kombi-
nasyonlariyla yapilabilir.

DEGERLENDIRME
Degerlendirme yazilimi degerleri s, v ve a zaman t. Fonksiyonu
olarak gosterebilir. Denklemlerin (1) ve (2) uygulanabilirligi sonuglar
hizlandirma a parametre olarak kullanilarak cesitli ifadelerle esles-
tirilerek kontrol edilebilir. Eger m, vagonun kdtlesiyse m, ipten asili
olan agirhgin kitlesidir. Clinkl kitle m, de hizlanmaya maruz kalr,
sonrasinda denklem (3)’te kullanilacak degerler asagidaki gibidir:
F=m,-g ve m=m,+m,

m
Buda: a= 2
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Sekil 1: Olgme ilkelerinin sematik gésterimi
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Sekil 2: Zaman fonksiyonu olarak mesafe
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Sekil 3: Zaman fonksiyonu olarak hiz
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Sekil 4: Zaman fonksiyonu olarak hizlanma



