Mekanizmalarin Kinematigi ve Sentezi

1 |Ders Adi: Mekanizmalarin Kinematigi ve Sentezi

2 |Ders Kodu: MAK 5250

3 |Ders Turt: Secmel

4 |Ders Seviyesi Yuksek Lisans

5 |Dersin Verildigi Yil: 1

6 |Dersin Verildigi Yariyil 2

7 |Dersin AKTS Kredisi: 7.50

8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 3.00

9 [|Uygulama Ders Saati(saat/Hafta) 0.00

10 |Laboratuvar Ders Saati (saat/hafta) :[0

11 |Dersin Onkosulu: Yok

12 |Dersin Dili: Tirkce

13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze

14 |[Dersin Koordinatori: Prof. Dr. OSMAN KOPMAZ

15 [E)g;ia\é?arﬁ? Diger Ogretim Prof. Dr. Osman Kopmaz
okopmaz@uludag.edu.tr

_ +90 224 294 19 62

16 [Koordinator lletisim Bilgileri: Uludag Universitesi, Mihendislik Mimarlik Fakiiltesi, Makine
Muhendisligi Bolimu, Gorukle, 16059 Bursa

17 |Dersin WEB adresi: http://www?20.uludag.edu.tr/~mtd/
Tasarimla ilgilenen muhendisler genellikle cesitli hareketlerin

19 |Pein Aree: Uretilme§i ve donusturilmesi proplgmleriyle karsilagirlar. _I_3u__dersin
amaci s6z konusu problemlerin bilimsel temlerle dayali ¢6zim
tekniklerini vermektir.

19 |Dersin Mesleki Gelisime Katkisi:

20 |Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 Dersi alan 6§rencik=:r t_?u ti]l:_ tasar_lrr_1 problgmlerini bilimsel

tarzda tanimlayip ¢ézim yoéntemini segebilirler.

2 Mekanizmalari analiz ve sentez edebilirler.
3
4
5
6
7
8
9
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21 |Dersin icerigi:

Hafta |DERS ICERIKLERI
Teorik Uygulama
1 [Mekanizmalar teorisine genel bakis.
Duzlemsel mekanizmalarin kinematik
2 |analizinde vektor ve kompleks sayi

yontemleri. Uygulama ornekleri.




Kinematikte matris metotlari. Rijit cisim sonlu
3 dénme matrisleri. Kartezyen, Euler ve keyfi
eksen etrafinda dénme matrisleri. Euler
acllari ve Euler parametreleri. 1. 6dev.
Rijit cisim yer degistirme matrisleri. Vida
4 [hareketi matrisi. Koordinat
transformasyonlari.
Rotasyon ve yer degistirme matrisleri
5 |arasindaki iligki. Diferansiyel ddbnme ve yer
degistirme matrisleri.
6 Relatif hiz ve ivme analizleri. Uygulamalar. 2.
ddev.
v Hacimsel mekanizmalarin kinematik analizi.
RSSR, RRSS ve RCCC mekanizmalari.
8 |Ders tekrari ve Ara Sinav
Rijit cisim kilavuz mekanizmalari. Merkez
9 [noktalar egrisi. Daire noktalar egrisi.
Fonksiyon Uretme mekanizmalari.
Ydrunge uretme mekanizmalari.
10 [Mekanizmalarin optimum sentezi ve
uygulama ornekleri. 3. ddev.
11 [Hareketin diferansiyel geometrisi.
12 |Kam mekanizmalari. Hareket kanunlari.
13 |Baglama agisi dlgutiine goére kam tasarimi.
Dizlemsel kam mekanizmalarinin
boyutlandiriimasi. Otelenen izleyicili ve
sarkag kollu kam mekanizmalari. 4. 6dev.
14 |Bekleme mekanizmalari.
22 C. H. Suh, C. W. Radcliffe, Kinematics and Mechanisms
Design, J. Wylie Publ.
Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger R. L. Norton, Design of Machinery, McGraw-Hill.
Kaynaklar: E. Sdylemez, Mekanizma Teknigi, Prestij Ajans
Matbaacilk.
23 |Degerlendirme
YARIYIL i(}i CALISMALARI SAYISI [KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 25.00
Kisa Sinav 0 0.00
Odev 4 25.00
Yil Sonu Sinavi 1 50.00
Toplam 6 100.00
Y1l i¢i gcalismalarinin Basariya Orani 50.00
Finalin Basariya Oranli 50.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklagimlari

24

AKTS / i$ YUKU TABLOSU




ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuku (Saat)
Teorik Dersler 14 3.00 42.00
Uygulamali Dersler 0 0.00 0.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 8.00 112.00
Odevler 4 15.00 60.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 2.50 2.50
Diger 0 0.00 0.00
Yariyill Sonu Sinavi 1 2.50 2.50
Toplam is YUk 219.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 7.30
Dersin AKTS Kredisi 7.50
25 ~ PROGRAM YETERLILIKLERI ILE
DERS OGRETIM KAZANIMLARI ILISKISI TABLOSU
PY1|PY2 [PY3 |PY4|PY5 [PY6 |PY7|PY8|PY9 [PY10[PY1l |PY12 |PY13|PY14 |PY15 [PY16
OK1 4 |4 4 0 |o 0 4 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK2 4 |4 4 0 |0 0 4 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katki 1 ¢ok diisiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yuksek 5 Cok Yuksek
Duzeyi:




