UZAYDA EGRISEL HAREKET
(Space Curvilinear Motion)



Uzayda Dogal Koordmatlar

Parcacigin bir uzay egrisi boyunca hareket etmesi halinde daha once
duzlemsel hareket icin dogal koordinatlar kullanilarak ¢ikarilan formuller
gecerlidir. Fakat bir uzay egrisine Uzerindeki herhangi bir noktadan gizilmis
tegete sonsuz sayida dik cikilabilir. ét ve ét. vektorlerini dogrultularina sadik
kalarak ayni baslangica tasirsak sekildeki gibi tarali bir duzlem belirlenir. P’ nin
hemen civarindaki egrisel yoringe parcasi da bu duzlem igindedir. P’ nin yakin
komsulugunda egriye en iyi uyan bu duzleme “oskiilator diizlem” denir.

Yoriinge (uzay egrisi)

Osktilatdr diizlem <\ LT |\ Path



e de bu diizlemdedir. P’deki hiz ve ivme vektorleri de bu diizlemde yer alir.
Ortogonal birim vektor takimini dogal koordinatlarda tamamlamak tzere P
noktasinda
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e, =e xe,

tarafindan tanimlanan 3. birim vektor yazilir ve bu birim vektore “binormal
birim vektor” denir.

Yoriinge (uzay egrisi)
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Uzayda Dogal Koordmatlar

lvmenin binormal bileseni yoktur.
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Ydrlinge (uzay esrisi)

Osigilatdr diizlem



Kartezyen Koordmatlar (x-y-z)

KONUM VEKTORU

—

R=xf+yj+z/€

HIZ
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V=R=xi +3j +2k

IVME

—
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G=v=R=5X +jj+%k

Iki boyutlu durumda 7 olan konum vektorii Ug
boyutta R olmaktadir.



lindirik Koordnatlar (1-0-7

Iki boyuttaki kutupsal koordinatlar ifadelerine sadece z
koordinati ve iki zaman turevi eklenmektedir. z'nin birim

vektoru siddeti ve dogrultusunda degisiklik olmayan k dir.




Slindirtk Koordinatlar (-6-2)

KONUM VEKTORU
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Kiresel Koordmatlar (R-6-0)

Kiiresel koordinat sistemi1 pargacigin yoriingesini
radyal R mesafesi ve 0 ve ¢ ac¢ilar1 ile tanmmlar. 6
diizleminden olan uzaklik ¢ a¢1s1 1le verilir, yani ¢,
konum vektorii ile 0 diizlemi arasindaki acidir.€5,
e, Ve % birim vektorler1 birbirine diktir ve
pozitif yonler1 koordinatlarin arttig1 yonlerdir.

ep birim vektorii, R'nin artip 0 ve ¢ ‘nin sabit
kaldig1 yonii 1saret eder. Diger 1ki birim vektor de
benzer sekilde tanimlanir.



Kiresel Koordinatlar (R-6-0) ’
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Kiresel Koordmatlar (R-6-0)

Kiiresel koordinat sistemi en siklikla ucak ve
uzay ara¢larinin konumlarinin radar ile
gozlemlerinde ve robot kollarinin konum ve
hareketlerinin taniminda kullanilir.




PROBLEMLER

1. P parcacigi uzay egrisi boyunca hareket etmekte ve gorulen an igin hizi
v=4i -2j - k mis olarak verilmektedir. Ayni anda @ ivmesinin siddeti 8 m/s?dir.
Bu konum icin yortingesinin p egrilik yaricapi ile hizinin siddetindeki v degisimini

hesaplayiniz.




PROBLEMLER

2. Tirbuson “corkscrew” adi verilen bir lunapark oyuncagi, yolcularini yatay
silindirik bir helisin yatik egrisi boyunca dolastirmaktadir. A konumundan
gecerken, vagonlarin hizi 15 m/s olup bu noktada yorungeye teget dogrultuda
Olgulen ivme bileseni gcos vy ‘dir. Silindirik helisin efektif yaricapi 5 m ve helis
acisi y=40°dir. A noktasindan gecerken yolcularin ivmesinin siddetini

hesaplayiniz.
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PROBLEMLER

3. Bir ugak v, 250 km/h hiz ile havalanip y’-z' dusey duzleminde 15° sabit agida 0.8
m/s? ivme ile yikselmektedir. Ugus O’daki radar ile izlenmektedir. Kalkistan 60 s
sonra hizini silindirik koordinatlarda inceleyiniz ve bu anicin  r, 0ve z degerlerini

hesaplayiniz. (Hiz bilesenlerinin x-y ve x-z izdusumlerini ¢iziniz.)
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PROBLEMLER

4. A diski dusey z ekseni etrafinda sabit o= 9=7c/3 rad/s hizi ile donmektedir. Ayni
anda, OB kolu sabit ¢ =2n/3 rad/s ile yuUkselmektedir. t=0'da 6=0 ve ¢$=0. 6 agisi
sabit referans x-ekseninden olctulmektedir. K¢tk P kiresi OB kolu Uzerinde
disari dogru R=50+200t? ifadesine gore kaymaktadir. Burada R milimetre, t

saniyedir. t=1/2 s iken P’nin ivmesini belirleyiniz.




PROBLEMLER

5. Robot kolu uzayip yukselirken robot sabit disey eksen etrafinda donmektedir.
Verilen an igin, ¢=30°, ¢=10 derece/s=sabit, [=0.5 m, l. =0.2m/s, [ =—0.3 m/s?,
ve Q=20 derece/s=sabit. Robot kolunun tuttugu P pargasinin hizinin ve ivmesinin

siddetini hesaplayiniz.




