I.T.U. Makina Fakiiltesi

STATIK

Mekanik Ana Bilim Dal Boliim 3
HAREKET VE DENGE
L=1()
=1 . . g
2 =50) ise (P / K) gore hareketlidir
I, =L()
[ =1(t)
, t, <t <t, zaman araliginda
A
x =x(¢)
y=y(t) ise (P/ oxyz) gore
P(X’y5z)
z=12z(1)
hareketlidir.
> ¥
yoriinge

DENGE: Eger x=x,=sbt
y=y.,=sbt ise (P/oxyz) gore dengededir.
z=7,=sbt
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SERBEST MADDESEL NOKTANIN DENGESI

t=t, aninda,
R=F +F,+..+F, =) F =0 ve
i=1

v, =0 ise P noktas1 A

konumunda dengededir.

X

Ispat: P, A da dengede ise v, =0 dir. 1, =r,

dr_ o _dn _dy

v =0=r, =r, =sbt t=0 aninda saglaniyor. Her t aninda

= = =
dt Adt db e,

da saglanir yani v,=0 olur.

2
a= i—‘t’ = d;'tA = % =0= ma=F = F, =0 bulunur. Karsit teoremde dogrudur.

v, =0,F, =0 dengenin gerek ve yeter sartidir. Ayni anda ger¢eklenmeli.

A NOT:
s _s dr
v, =V, #sbt V. =—A 20
5 tdt
P ZFAZO di:voj

r, =Iv0dt+c=vot+c

X seklinde bir yer vektorii ortaya ¢ikar.

Maddesel nokta vo 1in dogrultusu ve yoniinde hareket eder.
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NOT:

A ’//>

p v, =0

R= zn:Fi =0 1se ve bir engel yok ise maddesel nokta

i=1
R dogrultusunda ve yoniinde hareket eder.

Denge Denklemi:

z

p/ X:iXi:O
i=1

= o ;
n => y-= =
Y F=0 d Z‘Y 0

P(xp,yp,Zp) bu li¢ denklemden ¢oziiliir.

NOT: Tiim kuvvetler maddesel noktada kasistikleri i¢in; denge denklemrinde
moment denklemine gerek yoktur. (Varignon teoremi)

R=Y F=(6x+5y+82—17)i+(-2x+2y~-3z-25)j+(14x~ y+10z-100)k

X =Y Fy=6x+5y+8z-17
Y=Y F, =-2x+2y-3z-25=0 yazlarak P(x,y,z) ¢oziiliir.
Z=)F,=4x-y+10z-100=0
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BAGLI MADDESEL NOKTANIN DENGESI

Tek tarafli bag (temas)

P, teli terk edemez
Bag iki tarafli.

P
=~
/ﬁg\(/
tel
©
2 tarafina gegemez

Tanim: P temeas ettigi cismi higbir saekilde terk edemiyorsa bag iki tarafhidir.
Tek tarafa dogru terk edebiliyorsa bag tek taraflidir.

O O

Bag tek tarafl Bag iki tarafh

Ip P cubuk P
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BAG KUVVETLERI

F, = Bag kuvveti F}, , Statik ve dinamik
(Reaksiyon) problemlerinde bilinmeyendir

7

O

Temas kesilince
bag kuvveti
@ sifir olur.

Temas halinde ETKI-TEPKI prensibi gegerli.

NOT: Bag kuvveti terk edilebilen tarafa dogru etkir.
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NOT: Bag kuvveti olmayan ve verilen her tiirden kuvvete AKTIF kuvvet denir.

Aktif kuvveti F, ile gosterecegiz.

V4
A T P
o % E Z F=F, +F,, Denge konumunda:
F X, +X,=0
0 (A) Y, +Y, =0 ?agh riioktleﬁnnl .
7 7 . enge denkiemieri
///////////////////////////////////// Za + Zb =0
X
SURTUNMESIZ SURTUNMELI

Bag Kuvveti tegete diktir.

F,-n=0
B b
(B) R-u=0
NOT:

Xy, Yy, Zy ve S bilinmeyenlerdir.
Bunlar1 (A) ve (B) denklemleri ile
cOzeriz.

Bag kuvveti ile teget arasindaki ac1
a #90 dir.

F,=F+N

F: stirtinme kuvveti
N: Normal tepki

Y F = Bileske Kuvvet
D> F=F,+F, =F,+F+N
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Sturtiilnme Kanunlari

1) v#0icin a)F ilev ters yonlii ve paralel (F//v)
Fxv=0veF-v<0

b) [F|=F ; [N|=N ise F=y,N dir

M4 = Dinamik siirtiinme katsayisidir.
0< ;<1 dir. Hareket halinde (Kinematik ve dinamik problemlerinde) g

kullanilir.
2) v=0 i¢in ;

a) F teget dogrultusuna paralel ancak yonii belirsizdir ve sezgisel
olarak serbest cisim diagraminda gosterilir, hesaplarla dogrulugu kontrol edilir.

1°) F < u, N ise maddesel nokta dengededir.
U, statik stirtiinme katsayisidir.

0<p, <l ve p>p, dir.
2°)F = F .= uN ise maddesel nokta dengededir fakat hareket etmek tlizeredir.
3% F> F, .. =MsN durumunda denge yoktur hareket vardir.

OZET:

Siirtiinmesiz hal
X,+X, =0
F = Bileske=0=F,+F, =0= _
Z b Y,+Y, =0

Z,+7Z,=0

Teget dogrusunun birim
vektori (e, B,7) ise

K, F, n=0=>aX,+pY,+yZ,ol
Den.

mak tizere dort denklem var.
Xb; Yb, Zb Ve PPO=S

teget bilinmeyenleri i¢in denklemler
¢cOziiliir.
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Yiizey: F} yiizeyinher noktasinda
ylizey normaline (n) paralel ise(verilen

noktadaki teget diizleme dik ise); P ile ,
S yiizeyi siirtiinmesizdir denir.

Bilinenler: Istenenler:
X+ X, =0 v
Vo+Y,=0 o
Y, ve P nin x,y,z konumu
Z,+7Z,=0 Z,
F,/n=F xn=0
veya Xy = h = Zo = iki skaler denklem verir

b
n, n, n,

NOT:

F(x,y,z)=0veya z = f(x,y) ylizey denkleminin normali:

N=Z i+ 5 Y seklindedir.
ox 0oy° Oz
Fb//n//N:g(—fb:g_;:g_;:%:j_b:%

ox 0Oy Oz
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BOLUM II1

DENGE (EQUILIBRIUM )

Bir kuvvet sisteminde,
R=XF=0

M=2M=0

ise, bu kuvvet sistemi dengededir denir.

Bir cisme etki eden dis kuvvetler ve cismin diger cisimlerden izole edilmesi
sonucunda bulunan bag kuvvetlerinin tamamini gosteren diyagrama Serbest
Cisim Diyagrami (Free Body Diagram) denir. Denge denklemleri serbest cisim
diyagramina uygulanir. Asagidaki sekillerde, cisimlere uygulanan degisik
kuvvet sekilleri goriilmektedir.

MODELING THE ACTION OF FORCES IN TWO-DIMENSIONAL ANALYSIS

Type of Contact and Force Origin Action on Body to be Isolated
Halat,zincir,kay1s | 1 Flexible cable, bel,
kisa kahlo  —P chain, or rope [ 2 Force exerted by
Weight of cable ] S a ﬂexible Cab]e is
5 : — negligible T always a tension away
Aglrhk ihmal gugt o from the body in the
Weight of cable g direction of the cable.

Agirlik var

not negligible

2. Smooth surfaces

v . \ N Contact force is
Siirtiinmesiz il compressive and is

Yizeyler N ~  normal to the surface.
3. Rough surfaces Rough surfaces are
r capable of supporting
E: A a tangential compo-
Siirtiinmeli -~ / < nent F (frictional
- : R 7 >~ force) as well as a
Yiizeyler ~ normal component
N N of the resultant

contact force R.

4. Roller support
Kayic1 Mesnet 3]
(o 2
fie,
Q00

5. Freely sliding guide

Cilal1 Cubuk, Cilal1 Yarik

Roller, rocker, or ball
support transmits a
compressive force
normal to the
supporting surface.

Collar or slider free to
move along smooth
guides; can support
force normal to guide
only.
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KATI CISMIN DENGESI
(Maddesel Sistemlerin Statigi)

Maddesel Sistem Kuvvetler:

I:

a)Aktif Kuvvetler
b) Bag Kuvvetleri
II:

a)l¢ Kuvvetler
b)Di1s Kuvvetler

I¢ Kuvvetler: ikiser ikiser etki prensibine gére olusurlar.
Tek bir maddesel noktanin i¢ kuvveti yoktur.

Teorem: I¢ kuvvetler sifira denk bir kuvvet sistemi olustururlar.

R, = F =0, My¥ = OA,xF* =0
i=1 i=1

0 R=0
(S)D M,=0
Yani kuvvet sisteminin maddesel sisteme dteleme veya donme gibi herhangi bir
hareket yaptirma yetenegi yoktur.

ise (S)=(0)

Dis Kuvvetler:

Uzaktan uzaga etkiyen dig kuvvetler
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DUZLEMSEL KUVVETLER
MODELING THE ACTION OF FORCES IN TWO-DIMENSIONAL ANALYSIS (cont.)
Type of Contact and Force Origin Action on Body to be Isolated
6. Pin connection Pin Pin A freely hinged pin
free not free connection is capable
MAFSAL toturn toturn of supporting a force

in any direction in the
plane normal to the
axis; usually shown
M astwo components R,
R, andR,.A pin not free
to turn may also
support a couple M.

7. Built-in or fixed support A A built-in or fixed
GOMME VEYA SABIT MESNET M| support is capable of
A ?upp(}gting an axial
or T orce F, a transverse
'TWel d ¥ : force V (shear force),
and a couple M
ANKASTRE (GOMME)  SABIT (KAYNAKLI) vV (bending moment) to

prevent rotation.

8. Gravitational attraction The resultant of
gravitational
attraction on all

L lG i elements of a body of

YERCEKIiMi

mass m is the weight
W = mg and acts
toward the center of
the earth through the
center mass G.

9. Spring action YAY ETKIsi ) Spring force is tensile
Linear Nonlinear if spring is stretched
Neutral F F and compressive if
POSlt“m | 7 [ Hardenmg —— compressed. For a
| linearly elastic spring

| | L the stiffness k is the
f\a\f\f\:\f\-—:-— I I Softenmg force required to
iy i deform the spring a

unit distance.

Y-

Serbest Cisim Diyagraminin Cizilmesi

I. Adim : Oncelikle hangi cismin izole edilecegi, bunun getirecegi bilinmeyen
kuvvetleri de dikkate alarak kararlastirilir.

II. Adim : Izole edilmesi kararlastirilan cisim, dis ¢evresini alarak izole edilir.
Bu dis ¢evre, cismin diger biitiin cisimlerle temasini kaldiracak sekilde segilir.
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F, : Bag kuvveti ve dis kuvvet

F, ve -F, Bag kuvveti ve i¢ kuvvet
m,g: Aktif dis kuvvet
m,g : Aktif dis kuvvet

F, (Bag kuvveti, dis kuv.)

F, (Bag kuvveti, dis kuv.)
A mg (Aktif, dis kuvvet)

—F, (Bag kuvveti, dis kuv.)
m,g (Aktif, dis kuvvet)

F ve —F Pergel i¢in i¢ aktif kuvvettir.
Evrensel ¢ekim kanununa gore :
F=[F|=|-F|=k222 dir,

r
Diger aktif kuvvetlerin yaninda ¢ok
kiictiktiir, ihmal edilir.

Maddesel sistemin dengede olmasi i¢in gerek sart; sisteme etkiyen
tiim dis kuvvetlerin sifira denk bir kuvvet sistemi olusturmasidir.




I.T.U. Makina Fakiiltesi STATIK
Mekanik Ana Bilim Dah Bolim 3

KATI CiSIM BAGLANTILARI
(IKi BOYUTLU KUVVET SISTEMLERI)

Baglanti Tipi Reaksiyon Bilinmeyen Sayisi

0 g F
F

Z
Hafif Kablo

> Agirhiksiz Kol

(Baglanti)
p Kayic1 Mafsal v F
K (Roller) F Ja)

Kayic1 Mafsal 2 o o
veya F F F
Siirtiinmez 0 [ (2]

Pin

/
Kayic1 Mafsal 7
(Rocker)

Surtunmes1z //////////// < F
yiizey 0 F D

! | | | FX F veya Fy ve Fy
7
F

Mafsal (Pin) Piiriizlii yiizey F
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III. Adim : izole edilmis cismin diger cisimlerden ayrilan konumlarina, bag
sekline uygun olarak gerekli biitiin bag kuvvetleri ilave edilir. Cisme etki eden
ve bilinen biitiin dis kuvvet ve momentler isaretlenir.

IV. Adim : Uygun eksen takimi segcilir.

Bir cismin dengesini inceleyebilmek i¢in serbest cisim diyagraminin dogru
cizilmesi en onemli adimdir.

Asagidaki sekillerde baz1 6rnek serbest cisim diyagramlar1 goriilmektedir.

ORNEK SERBEST CiSIM DiYAGRAMLARI

SAMFPLE FREE-RODY DIAGRAMS
~ Mechanical System Free—Body Diagram of Isolated Body
1. Plane truss

Weight of truss
assumed negligible

compared with M ,H P i ¢ ¥

2. Cantilever beam

‘Fﬁ F'Q FI
1\ »

3. Beam KIRIS

Smonith surface -
eontact at A. e

Mass m ______‘.-_,-;ﬁ-/f;__,f.-’-’:';—'—' ____.---"'" ~AN ¥

?,-_-:f" -___:-"-"'" bl I____.--' .._____..- I

- e |
\%‘B S ucistas s : H‘\ E.'c s me I x

4, Rigid system of interconnected bodies  |1¢ BAGLANTILI CISIMLERIN SISTEMI
analyzed as a single unit :

|
Weight of mechanism P —-i—’\ I
|

i Xﬁr{]eulﬂd

ol L)
MEKANIZMA s +A_? B,
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S maddesel sistemi Sy konumunda
hizsiz ise S, sistemine etkiyen toplam
kuvvetin sifira denk bir sistem
olusturdugunu gorelim:

dr, dr}

r=r=sb=>V'=—L=
dt dt

Bu sonug sitemin tiim noktalar1 i¢in gecerlidir.
dv, d°r, dv;
a, = =— = a,= =0
dt dt dt
ma=F = 2F=F=F_+F, =0 olur.

F, =) F*=0 oldugundan

i=1

F,, =Y F" =0 eldeedilir.
i=1
= Z F =0 oldugundan
F,, = Z F" =0 eldeedilir. Bu birtek P, noktasticin gegerli oldugu gibi sistemin

i=1

tlim noktalarti¢in de gegerlidir.
Denk. R= ZF "= @
dl$ — (O) <

M, ZOA xF" =0

Denklemleri Maddesel Sistemin denge denklemleridir.

NOT: Maddesel system bir kat1 cisim ise A denklemleri Kati cismin dengede
olmasinin gerek ve yeter sartidir.

NOT: Maddesel cisim Kati cisim degilse A gerektir fakat yetmez.

0 M, =0; R=0 olur.

<~ , — Fakat Lastik dengede degildir.
Lastik
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Ornek serbest cisim diyagramlari

EKSIK KUVVETLERI TAMAMLAYINIZ
' |

KRANK Body Ineomplete 8D
"-H\_
1. Bell crank i mg
AUppOTLInE msss i I"., II"-.L
m with pin support T
at A, A
KONTROL KOLU ol I

2. Control lever

applyving torgue
to shaft at ).

3. Boom 004, of
negligihle masa
compared with
masas m., Boom
hinged at O and
supparted by
hoisting cable at B,

4, Uniform crate of
mass m leaning
against smooth
vertieal wall and
aupparted on A
rough horizontal
aurface.

4, Loaded bracket
supporled by pin
connection at A and
lixed pin in smooth
slot at A,
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1. Krank

2. Kontrol Kolu

3. Kaldirma Cubugu mg

4. Homojen Sandik

5. Yukli Konsol
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Ornek serbest cisim diyagramlari

HATALI VEYA EKSIK CIZIMLER

Wrong or Incomplete FBI

1. Lawm roller of
mass me being
pushed up
ineline 8.

2 Pry har lifting
body A having
smaoth hurizonlal
surface, Bar resta
un hurizontal
rough surface.

KALDIRAC

4. Uniform pale of
mass g being
hoisted into posi-
tion by winch.
Horizontal sup-
porting surface
notched to prevent
slipping of pole,

4, Bupporting anpgls
bracket for frame.
Pin jointa

A. Bent rid welded 1o
support atA and
subjected Lo Lwo
forees and conple,
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1. Cim bicme

P
2. Manivela (Kaldirma) Kolu li%

3. Diizgiin Cubuk T
m
R, s
—>
Ry
Byl
By
P

4. Dik Destek Konsolu

5. Biikiilme Cubugu - lF
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Ornek serbest cisim diyagramlari

SERBEST CiSIM DIYAGRAMLARINI TAM VE DOGRU CIiZiNiz

1. Uniform horizental bar of mass m
suspended by vertical cable at A and
supportad by rough inclined surface
at B.

=

AR Ew e s g B

6. Uniform grooved wheel of mass m
supported by & rough surface and by
action of horizontal cable.

2. Wheel of mass m on verge of being
rolled over curh by pull P

6. Bar, initially horizontal but deflected
utder load L. Pinned to rigid support
at each end.

3. Loaded truss supported by pin joint at
A and by cable at B.

7. Uniform heavy plate of mass m
supported in vertical plane by cable
C and hinge A,

4, Uniform bar of mass m and roller of
mass #p taken together. Subjected to
couple M and supported as showmn,

Roller iz free to turn.
PYH

i Entire frame, pulleys, and contacting
cable to be isolated as a single unit,
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1. Diizgiin Cubuk

" 2
i e O

3- Yukla kafes

7- Diizgiin Levha

T

mg

2. Koseye Dayanan Tekerlek
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Denge Sartlar : (Diizlemsel kuvvet Sistemi)

SF,=0 TF,=0 = Mo =0

Degisik Diizlemsel Kuvvet Sistemlerinde Denge Sartlar

1- Ayni1 Dogrultudaki Kuvvetlerin Dengesi
2- Ayni noktada Kesisen Kuvvet Sisteminin Dengesi
3- Paralel Kuvvet Sisteminin Dengesi

4- Genel Halde Diizlemsel Kuvvet Sisteminin Dengesi

B CATEGORIES OF EQUILIBRIUA [N TWO TTMENSIONS
Foree System Free—Baody Diagram Independent F}q.ua’r.innﬁ
1. Collinear |
e, ZF =0
< _'E-L:-"'" _,...-:;"7"' é
F|_ / ____-d"/
2. Concurrent F&———_ 2 L, =0
at a pmint - P
p (i Sgtasny ) LF.= 0
i 3 .-E"’H ,II T :
e ol
LA
1 1
¥
3. Parallel T e LF =0 XM =0
Illf/f _+F£"I X =
| FE +'_' |I L—
L F. i | :
o 7
4, General F, % F; " IF =0 XM.=0
M - 5F, =0
| | = !
\ F |
) 534 |
i | :
*F,, *
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Iki Kuvvetli Elemanlarin Dengesi

Kuvvet Ucgeni
Alternatif Denge Denklemleri
YF,=0 2F,=0 XMp=0 (GENEL)
>F,=0 SXMp=0 >Mp=0
(A ve B x’e dik olmayan bir dogru lizerinde olmali)
ZMA:O ZMB:O ZMC:O

(A, B ve C noktalar1 ayn1 dogrultuda olmamak sart1 ile)




I.T.U. Makina Fakiiltesi STATIK
Mekanik Ana Bilim Dah Bolim 3

M, =0 ve AveBx'e

SF=R#0 dik dogru

ise R, A'dan geger. lizerinde
degil

Statik¢e Belirlilik (Izo Statik Sistemler: (Tiim bilinmeyenler hesaplanabilir)
Statikce Belirsizlik (Hiperstatik Sistemler) : (Bilinmeyen sayisi denklemden fazla)

DUZLEMSEL HAL :

Baglar1 uygun (A i¢in)
STATIK OLARAK
COZULEBILIR.

EKSIK BAGLI,

AT yliklendigi zaman

- diisey hareket eder. (A
etrafinda doner)

EKSIK (BAGLARI
l_ UYGUN DEGIL)
BAGLI.
(c) Yiiklendigi zaman diisey
hareket eder.

GEREKSIZ BAGLI (4)

(d)
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UZAYSAL KUVVET SiSTEMLERININ DENGESI

[ 2F,. = 0
F =10 or 1 2F, =0
| ZF, =10
(EM, =0
XM =0 or 1 2M, =10
L ZM, = 0

=

Degisik Uzaysal Kuvvet Sistemlerinin Dengesi

- Bir Noktada Kesisen Kuvvet Sisteminin Dengesi
- Bir Ekseni Kesen Kuvvet Sisteminin Dengesi

- Paralel Kuvvet Sisteminin Dengesi

- Genel Halde Kuvvet Sisteminin Dengesi

CATEGORIES OF EQUILIBRIUM IN THREE DIMENSIONS
Force System Free-Body Diagram Independent Equations
1. Concurrent
at a point
3F, =0
IF, =0
IF,=0
2. Concurrent
with a line
IF, =0 M, =0
IF,=0 IM. =0
ZF, =0
3. Parallel
IF, =0 IM, =0
M, =0
4. General
TF, =0 M, =0
IF, =0 IM, =0
XF,=0 IM,.=0




I.T.U. Makina Fakiiltesi STATIK
Mekanik Ana Bilim Dah Bolim 3

Degisik Bag Sekillerinde Cismin izole Edilmesi

MODELING THE ACTION OF FORCES IN THREE-DIMENSIONAL ANALYSIS

Type of Contact and Force Origin

Action on Body to be Isolated

. Member in contact with smooth
surface, or ball-supported member
z z

 — —n

Force must be normal to the
surface and directed toward
the member.

. Member in contact =z
with rough
surface

The possibility exists for a
force F tangent to the surface
(friction foree) to act on the
member, as well as a normal
force N.

. Roller or wheel support z
with lateral
constraint

A lateral force P exerted by the
guide on the wheel can exist, in .
addition to the normal force N.

~ Ray iizerinde tekerlek

Kiiresel pivot about the center of the
ball can support a force R with
Mafsal all three components.
N Kiiresel Mafsal
~
y \

A ball-and-socket joint free to

x y
Gomme veya Kaynak

In addition to three components
of force, a fixed connection

can support a couple M
represented by its three
components.

. Thrust-bearing support
z
T |

Saplama
yatak

Thrust bearing is capable of
supporting axial force R, as
well as radial forces R, and R,.
Couples M, and M, must, in
some cases, be assumed zero
in order to provide statical
determinacy.
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Statikce Belirlilik (Izo Statik Sistemler)
Statikce Belirsizlik (Hiperstatik Sistemler)

1, 2, 3 A daki baglarla
sabitlenir. 4 Bag 1
etrafinda donmeyi onler.
5 Bag 2 etrafindaki
donmeyi onler.

6 Bagi cismin 3
etrafinda donmesini
onler.

Tam sabitleme baglar
yeterli.

Eksik bagli AE etrafinda
donebilir.

/y

Eksik Bagli y
dogrultusunda harekete
dayanikli degil.

7. ci bag gereksiz.
Statik olarak
¢Oziilemez.
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Ornek Problem 3-1 : Sekildeki makara sisteminde C makarasina etkiyen
toplam kuvveti bulunuz. Makaralarin agirliklar1 thmal ediliyor. Siirtiinme yok.

500(9,81)N

A Makarasi :

M, =0 = (-It+Tr)=0 = I,=T,

SF, =0 = T,+T, —500(9,81) = 0= 27, = 500(9,81) N
T =T, =2450N

B Makarasi:

M, =0 = (-Ir+Ir)=0 = I,=T,

ZFyzO = T3+T4—T2=O:> 2T3=T2=2450N

T,=T, :@:12251\1

C Makarasi:
2M02 =0 = T3=T=1225N

2F =0 = T'cos30-F, =0 = F,_=1225.cos30=1062N
YF, =0 = Tsin30+F, -7, =0 = F =T.sin30+7;
F,=-1225(0.5)+1225=613N

SF = \|SF} +3F? =1062? + 613" =1226N
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Ornek Problem 3-2: 100 kg’lik diizgiin kiris A ve B uglarinda kayic1 mafsalla
mesnetlenmistir. Sekildeki ip ile B ucunu A etrafinda 3 m yukar1 kaldirmak
istiyoruz. P kuvvetini, A daki bag kuvvetini (reaksiyonu) ve 8 agisini
hesaplayiniz.

V7222722

A

6m

<

VN

M, =0 =

P(6.cos0)~100(9,81)(4cos ) =0 = P= %M)

P=654N

SF,=0 = 654-981+R=0
R=327N

sinezg = 0= arcsingz 22°
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Ornek Problem 3-3 : Sekildeki ving kolunun A mafsalindaki kuvveti ve
kablodaki T gerilmesini bulunuz. Cubuk 0,5 m genisliginde standart bir kiris
olup kiitlesi 95 kg.

W =95.(9,81).(107%) = 4,66 kN

0,25 m 2 ~B
s A Y Te-—
Z —— - ——— . === 125 B
_ | 1.5m x = 3
0,12 m /’*
s VIOKN A Ay W 10kN

M, =0 = T.cos25.(0,25)+7.sin25.(5-0,12)
—10(5-1,5-0,12)—-4,66(5-0,12)

T =19,61

2F =0 = A4 -19,61l.cos25=0 A4, =17,77 kN
LF, =0 = 4,-19,61.5in25-4,66—-10=0
A4,=6,37 kN

A=[42+ 4 =(17,77)* +(6,37)’

A
A=18,88 kN tané?zA—y 0="

X
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