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« Sesiistili sevinim sensérii kullanarak
zemberekli sarkacin uyumlu salinimlari-
ni zaman fonksiyonu olarak kaydedin

« Yay sabiti k ve kiitlesinin m ¢esitli kom-
binasyonlari i¢in salinim periyodunu T

belirleyin

R

MEKANIK / SALINIMLAR
BASIT UYUMLU SALINIMLAR

AMAG

Sesiistii devinim sensoru kullanilarak
zemberekli sarka¢ salinimlarinin dl¢iil-

mesi

OZET

Zemberekli sarka¢ salinimlari basit uyumlu
salinimlarin klasik érnegidir. Bu deneyde, bu
salinimlar, sarkacin yayindan asil olan agirhga
olan mesafeyi saptayan sesusti devinim sen-

sori kullanilarak kaydedilecektir.

GEREKLI CIHAZLAR

Miktar Cihazlar

1 Hooke yasasi i¢in Helezoni Yay Seti
1 Agirlk Tutucu lizerinde Oluklu Agirlik Seti 10x 10 g
1 Agirlik Tutucu tizerinde Oluklu Agirlik Seti 5 x 50 g
1 Destek ayag, 3 bacakli Bacak uzunlugu: 150 mm
1 Destek cubuklar Uzunluk: 1.000 mm
1 Kancall manson
1 Ultrasonik hareket sensori
1 3B NET/ab™
1 3B NET/og™ (230 V, 50/60 Hz)
3B NET/og™ (115 V, 50/60 Hz)

1 Cep Mezurasli, 2 m

TEMEL ILKELER

Uriin no.
1003376
1003227
1003229
1002835
1002936
1002828
1000559
1000544
1000540 veya
1000539
1002603

Salinimlar, denge pozisyonundan béliinen sistem onu tekrar denge noktasina getirmek istey-

en kuvvet tarafindan etkilendiginde ortaya cikarlar. Bu durum, eger geri getirme kuvveti

denge pozisyonundan sapmaya (bozunmaya) her zaman oranliysa basit uyumlu salinim olarak

bilinir. Zemberekli sarkacin salinimlari bunun klasik bir 6rnegidir. Sapma ve geri getirme kuv-

veti arasindaki orantililik Hooke Kanunu ile anlatiimistir.

Kanunun bir maddenin bozunumu x ve bozunumuna sebep olan kuv-
vet F arasindaki iliskiyi asagidaki gibi Cihazlarktadir:

(1) F=—k-x
k = yay sabiti oldugunda

Yaydan asil agirlik kitlesi m i¢in asagidaki forml:

2

d°x
2 m—+k-x=0,
(2) e

Bu yalnizca yayin kiitlesi ve olusabilecek herhangi bir stirtinme hesa-
ba katilmadiginda uygulanabilir.

Genellikle, bu hareket denklemi igin ¢oziimler asagidaki sekilde
olmaktadir:

3) x(t):A-sin[\/%H(pJ,

Bu durum, sesistl devinim sensoru yardimiyla zamanin fonksiyonu
olarak zemberekli sarkacin uyumlu salinimlarinin kaydedilmesi dene-
yiyle ve dl¢lilmus verilerin sin fonksiyonuyla eslestiriimesiyle dogrula-
nir.

seslstl devinim sensoru kendisi ve yaydan asili olan agirigin arasin-
daki mesafeyi saptar. Kalibrasyonla karsilanabilecek olan sifir noktasi-
na dengelenmekten ziyade, 6l¢im dogrudan denklem 3’te yer alan x(t)
degiskenine karsilik gelir.

Salinim periyodu T ayni noktada sin dalgalarinin sifir ekseniyle cakisti-
g1 iki nokta arasindaki mesafe araligi olarak tanimlanir.

Denklem (3)'ten asagidaki duruma esit oldugu gorulir:

() T=2n. 2.
k
denklem (4)'4 dogrulamak icin, kitle m ve yay sabiti k farkli kombinas-

yonlariyla dl¢iimler yapilir. Boylelikle salinim periyodu veri sifir ekseniy-
le egim eslesmesinde ¢akistigi noktadan belirlenebilir.
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Sekil 1: Sin fonksiyonuyla eslestirdikten sonra kayitl salinim verileri
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DEGERLENDIRME

Asagidaki denklem, denklem 4’ten turetilmistir:

4’
k

T2

Bu yiizden 8lgiimler cesitli yay sabitleri k T2 / m grafiginde paramet-
reler olarak kullanilarak cizilir. Olgiim toleranslari dahilinde, cikis
noktasi boyunca diiz bir dogruda uzanirlar, ikinci grafik kullanilarak
gradyani hesaplanir.
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