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Kanunun bir maddenin bozunumu x ve bozunumuna sebep olan kuv-

vet F arasındaki ilişkiyi aşağıdaki gibi Cihazlarktadır: 

(1)	  

k = yay sabiti olduğunda

Yaydan asılı ağırlık kütlesi m için aşağıdaki formül:

(2)	 , 

Bu yalnızca yayın kütlesi ve oluşabilecek herhangi bir sürtünme hesa-

ba katılmadığında uygulanabilir.  

Genellikle, bu hareket denklemi için çözümler aşağıdaki şekilde 

olmaktadır:

(3)	 ,

Bu durum, sesüstü devinim sensoru yardımıyla zamanın fonksiyonu 

olarak zemberekli sarkacın uyumlu salınımlarının kaydedilmesi dene-

yiyle ve ölçülmüş verilerin sin fonksiyonuyla eşleştirilmesiyle doğrula-

nır. 

sesüstü devinim sensoru kendisi ve yaydan asılı olan ağırlığın arasın-

daki mesafeyi saptar. Kalibrasyonla karşılanabilecek olan sıfır noktası-

na dengelenmekten ziyade, ölçüm doğrudan denklem 3’te yer alan x(t) 

değişkenine karşılık gelir.

Salınım periyodu T aynı noktada sin dalgalarının sıfır ekseniyle çakıştı-

ğı iki nokta arasındaki mesafe aralığı olarak tanımlanır. 

Denklem (3)’ten aşağıdaki duruma eşit olduğu görülür:

(4)	  .

denklem (4)’ü doğrulamak için, kütle m ve yay sabiti k farklı kombinas-

yonlarıyla ölçümler yapılır. Böylelikle salınım periyodu veri sıfır ekseniy-

le eğim eşleşmesinde çakıştığı noktadan belirlenebilir. 

ÖZET
Zemberekli sarkaç salınımları basit uyumlu 

salınımların klasik örneğidir.  Bu deneyde, bu 

salınımlar, sarkacın yayından asılı olan ağırlığa 

olan mesafeyi saptayan sesüstü devinim sen-

sörü kullanılarak kaydedilecektir.  

TEMEL İLKELER
Salınımlar, denge pozisyonundan bölünen sistem onu tekrar denge noktasına getirmek istey-

en kuvvet tarafından etkilendiğinde ortaya çıkarlar. Bu durum, eğer geri getirme kuvveti 

denge pozisyonundan sapmaya (bozunmaya) her zaman oranlıysa basit uyumlu salınım olarak 

bilinir. Zemberekli sarkacın salınımları bunun klasik bir örneğidir. Sapma ve geri getirme kuv-

veti arasındaki orantılılık Hooke Kanunu ile anlatılmıştır. 

GEREKLİ CİHAZLARDENEY 
PROSEDÜRLERİ

• �Sesüstü sevinim sensörü kullanarak 

zemberekli sarkacın uyumlu salınımları-

nı zaman fonksiyonu olarak kaydedin 

• �Yay sabiti k ve kütlesinin m çeşitli kom-

binasyonları için salınım periyodunu T 

belirleyin 

BASİT UYUMLU SALINIMLAR

MEK ANİK / SALINIMLAR

AMAÇ
Sesüstü devinim sensoru kullanılarak 

zemberekli sarkaç salınımlarının ölçül-

mesi
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Miktar Cihazlar Ürün no.

1 Hooke yasası için Helezoni Yay Seti 1003376

1 Ağırlık Tutucu üzerinde Oluklu Ağırlık Seti  10 x 10 g 1003227

1 Ağırlık Tutucu üzerinde Oluklu Ağırlık Seti  5 x 50 g 1003229

1 Destek ayağı, 3 bacaklı Bacak uzunluğu: 150 mm 1002835

1 Destek çubukları Uzunluk: 1.000 mm 1002936

1 Kancalı manşon 1002828

1 Ultrasonik hareket sensörü 1000559

1 3B NETlab™ 1000544

1 3B NETlog™ (230 V, 50/60 Hz) 1000540 veya

3B NETlog™ (115 V, 50/60 Hz) 1000539

1 Cep Mezurası, 2 m 1002603

Şekil 2: m fonksiyonu olarak T² 

Şekil 3:	    fonksiyonu olarak   

Şekil 1: Sin fonksiyonuyla eşleştirdikten sonra kayıtlı salınım verileri 

DEĞERLENDİRME
Aşağıdaki denklem, denklem 4’ten türetilmiştir:

 

	 .

Bu yüzden ölçümler çeşitli yay sabitleri k T2 / m grafiğinde paramet-

reler olarak kullanılarak çizilir. Ölçüm toleransları dahilinde, çıkış 

noktası boyunca düz bir doğruda uzanırlar, ikinci grafik kullanılarak 

gradyanı hesaplanır.
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