I.T.U. Makina Fakiiltesi STATIK
Mekanik Ana Bilim Dah Bolim 1

GENEL KAVRAMLAR

MEKANIK : Cisimlerin, Kuvvetlerin etkisi alttnda DENGE ve hareket sartlarini
inceleyen bilim dalidir.

1- RiJiD (KATI) CISIMLER MEKANIGI

2- SOLID (SEKIL DEGISTIREBILEN CISIMLER) MEKANIGI
3- AKISKAN MEKANIGI

4- QUANTUM (ATOM) MEKAGI

S — * STATIK
1- RIJID CIS. MEK.

_ . :
L KINETIK Kinematik

>  Dinamik

AMAC:

Mekanik uygulamali bilim dalidir. Amaci, fiziksel olaylar1 agiklamak ve
onceden tahmin etmek; Miihendislik uygulamalarina temel teskil etmek.

(Alternatif : Dogayi fiziksel nitelikler acisindan nedenleriyle birlikte irdeleyip
miihendislik ¢oziimleri i¢in fayda saglayacak bilgilerin temelini olusturmaktir)

Mekanigin Tarihsel Gelisimi ve Oncii Bilim Adamlari

1- Archytas of Tarentum, (M.O. 400) (Makaralarin Teorisi)

2- Archimedes, (M.0.287-212) (Kaldirma Prensipleri)

3- Leonardo Da Vinci, (1452-1519) (Kaldirmanin Momenti)

4- Copernicus, (1473-1549) (Giines Sistemi)

5- Stevinus, (1548-1620) (Kuvvetlerin Paralelkenar Toplami)

6- Varignon, (1654-1722) (Kuvvetin Momenti - Bilesenlerin Momenti)
7- Galileo, (1564-1642) (Virtiiel Yerdegistirme — Virtiiel Is)

8- John Bernoulli, (1667-1748) (Virtiiel isin Uygulamasi)

9- Huygens, (1629-1695) (Sarkag ve Sarkagli Saat icad1)

10- Sir Isaac Newton, (1642-1727) (1642-1727) (Evrensel Cekim ve Hareket
Kanunu)

11- Euler, (1707-1793) (Atalet Momenti)

12- D’Alembert, (1717-1783) (Atalet Kuvveti)

13- Lagrange, (1736-1813) (Hareket Denklemlerin Enerji Y 6ntemlerinin
Yardimiyla elde edilmesi)
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14- Coriolis, (1792-1843) (Corioli ivmesi)

15- Max Plank, (1858-1947) (Quantum Mekanigi)

16- Albert Einstein, (1879-1955) (Rolativite Teorisi)

NOT: Newton Mekanigi, hizi 1s1k hizina gore kiigiik olan cisimler i¢in
gecerlidir.

TEMEL BUYUKLUKLER : UZAY, ZAMAN, KUTLE ve KUVVET

UZAY : JP(xy2 U boyutlu olup cismin yerini belirler.

0 Yy

X

ZAMAN : Bir olayin tekrarlanma araligidir. Skalerdir.

KUTLE : Maddesel Ozelliktir. Diinya tarafindan esit kuvvetle ¢ekilen cisimlerin
kiitleleri esittir. Kiitlesi esit olan iki cisim 6teleme hareketine ayni reaksiyonu
verirler.. Skalerdir.

KUVVET : Cisimlerin birbirleri iizerine yaptiklar: etkidir. VEKTOREL BIR
BUYUKLUTUR.

NOT : Newton Mekaniginde; UZAY, ZAMAN ve KUTLE birbirinden bagimsiz
temel (Mutlak) biiytikliiklerdir (Rolativite teorisinde gegersizdir).

Kuvvet tiiretilmis bir kavramdir. Bir cisme etkiyen kuvvet cismin kiitlesi ve
ivmesi ile orantilidir.

5 Maddesel Nokta (Maddesel Cisim) Statigi
STATIK

5 Kati Cisim Statigi

Maddesel Nokta : Uzayda tek bir geometrik nokta ile temsil edebilecegimiz ve
kiitlesi olan cisimciklerdir.
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RIJID CISIM : Birbirine gore sabit konumda bulunan sonlu sayidaki Maddesel
Nokta climlesine denir.

NEWTON MEKANIGININ KANUNLARI :

1- Bir maddesel noktaya etkiyen kuvvet sifir ise maddesel nokta durumunu
degistirmez. (ATALET PRENSIBI)

2- Maddesel Nokta, etkiyen kuvvetin dogrultusunda ve yoniinde IVME kazanur.
(Serbest Maddesel Nokta)

Pm F i - .
— — - > > F=ma (Hareket Prensibi)

3- Temas eden cisimler birbirlerine esit bliyiikliikte ve ters yonlii ayni1 dogrultulu
kuvvet uygularlar. (Etki Tepki Prensibi )

_ 2

F - — — — —

2 .:,’ F. | |EHE| . F=-F
Pl

4- Newton’un ¢ekim kanunu : Karsilikli bulunan iki cisim birbirlerine iigiincii
kanuna gore kuvvet uygularlar.

. G.M.m N
K= = — T T
r \
F, =-F, |
(r, Kiitle merkezleri arasindaki uzaklik)

2
G = Evrensel ¢ekim sabiti = (6,6732+0,0031)x 10" [ A}i "z ]
g

Biiyiik kiitleli cisim kiiciik kiitleliyi ¢eker.
NOT : Diinyanin yeryiiziindeki cisimlere uyguladigi ¢ekim kuvvetine cismin
AGIRLIGI denir.

G.M.m GM
NG

A | F =W =agirlik = mg
‘v g=9,.81 m/s* dir.

m o |Fl

= g = yer¢cekimi 1vmu
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BIRIMLER: SI (The International Systems of Units) birim sistemini
kullaniyoruz.

Uzunluk L  metre =[m]
Zaman : T saniye = s
Kiitle M kg
Kuvvet: [N] Newton = hi'zL :Kg—érn
S

Not: Diger biiyiikliiklerin birimi tiiretilir. Ornegin:

M, =APxF
IM,,|= M, =|AP||F|sin 6 = |F|A

M , = N xm(newton — metre)

NOT: Verilen biiyiikliigii temel(standart) birime déniistiiriiriiz. Ornegin

V= 90% hizin1 [m/s] cinsinden yazarsak

=90 _ 9oy 1000m  hy sy
h h km

3600s
VEKTOREL ISLEMLER
1-) Vektori skaler ile carpma
P //“

. L T
/ o * , ile Aa=Db I b//a_~

2-) Iki vektdriin toplanmasi
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Paralelkenar yontemi.
Sonug yeni bir vektordiir.
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Iki vektoriin Farki ; ¢ikartilacak vektoriin ters isaretlisini paralelkenar yontemine

gore birinci vektore eklemek yeterlidir. Sonug bir vektordiir.

V=V, -V, =V, +(-V,)

Bir vektdriin Verilen Iki Dogrultudaki Bilesenleri

N
é\
N

| =
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Kartezyen Koordinatlarda Vektor

VVeVy, V) V=Vi+V j+V Kk
el y i,j ve k; x,y ve z dogrultularinin

vektorleri

V|= \/sz +V 4V}

[ =cos@,
m=cos o, Dogrultman kosiniisleri (Direction Cosines)
n=cosf,
cos. = V.
V
V= |V| olmak tizere, V
cosf =—=
Vo=V sV, =mV  V.=nV Sy
v
2 2 2 2 _Ux
Vi=W)y+,)+.) cost%—V
12 + m2 + n2 :1 <« —_—

Kareleri toplami




I.T.U. Makina Fakiiltesi STATIK
Mekanik Ana Bilim Dah Bolim 1

Iki vektoriin Skaler Carpimi

a ve b iki vektor ise;
a=ai+bj+tak
b=>bi+b,j+bk

ab=ab, +ab, +ab = al.|b|.cosd

ab=ba
a(b+c)=ab+ac
m(a.b) = (ma).b =a.(mb) =(ab)m

cos@ >0
ab>0

i, j ve k kartezyen birim vektorler ise;

ili=jj=kk=().(1).cos0" =1
iLj=jk=ik=()1)cos90" =0

Iki vektoriin Vektorel Carpim

a ve b iki vektor ise; c A

a=ai+bj+ak
b=>0i+b,j+bk

axb=c
claclb,cl(ab)

Iki vektoriin vektorel carpimi yine bir vektordiir. Iki arasindaki ag1 6 ise;
(0<0 <) ¢ vektoriiniin biiylkligi;

lc|=[a||b|sind
la|.h=ah=S

dir. ¢ vektoriiniin dogrultusu, a ve b vektorlerinin olusturdugu diizleme dik,
yonii ise sag el kuralina gore bulunur.




I.T.U. Makina Fakiiltesi STATIK

Mekanik Ana Bilim Dal Boliim 1
i j k
axb=l\a, a, a| c=(ab —ab)i+(ab —ab)j+(ab, —ab )k
b. b b
X y z

axb=-bxa
ax(b+c)=axb+axc
ixj=k jxk=i kxi=j

axb=(ai+aj+ak)x(i+b j+b.z)
Karnisik Carpim:
a, b ve ¢ herhangi tli¢ vektor olsun.

as(b xc¢) =be(cxa)=ce(aXxb) skalerdir.

a, a, a,
as(bxc)=|b. b, b,
¢, ¢, ¢
c-(axb)=c-d
= |c||d|cos(6?) d=axb L (oxy
=S ,05|¢|cos(8) d/foz |
g - d| = |a|[b|sin(a)
— ~40B"" T V

|d|=bh,h L OB
|d|: S 408




