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40P 1-Sekilde verilen Sisteme
oynak - mafsal Uzerinden
h(t)=H,sinyt yer degistirme
fonksiyonu uygulanmaktadir.
Oynak mafsalin yer degisimleri yay
vasitasiyla sisteme iletiimektedir.
Rotorun tim kisimlarinin dénme
noktasina gore tanimlanmis atalet
momentiJ., veriimigtir. Kitle ve
rotorun  koordinatlann  sirasiyla
u(t),6(t)dir. Bu verilere gore

sistemin diferansivel denklemilerini
MATRIS FORMUNDA gésteriniz.

30 P/ 2-Sekilde verilen kam mekanizmasinin
dinamik analizi icin ihtiya¢ duyulan gerekli
parametreler Uzerinde gosterilmistir. Kam profili
Uzerinde gezen takipginin temas gubuk rijit olup
takipginin baglh oldugu saft ise eksenel olarak yay
gibi (k,) ¢aligmaktadir. Katle olarak alinan kisim
lzerinde is yapmak Uuzere tasarlanmis kesici-
takim bulunmaktadir. Sisteme ait parametreler;

m =2 kg

k, =20000N/m

k, = 30000 N/m

c =9N/(m/s)
Bu__verilere qore diferansivel denklemini
niimerik degerleriyle belirleyiniz.

30 P 1-_Sekilde verilen gemi pervane sistemine ait
matematik model ile gaft titregsimlerine ait dinamik
analizler-yapilacaktir. Saftlarin her iki kismindaki
kesitleri doludur. Sistemin acisal tabii frekansini

Jp = 8.9kgm®

d, = 50 mm

d, =75mm

=3 m

L,=5m

G = 80000N/mm?

d -2 : 0= Juls : i=12
. 32 Gy
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