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Yiiklendigi tiim gorevlerin her asamasinda olusturdugu modellerin ¢6ziimleri i¢in basit ya da
karmasik hesaplamalar yapan bir miihendis, bu hesaplamalar1 yaparken bir hesap makinasindan
faydalandig1 gibi bir takim bilgisayar programlarindan da faydalanabilmektedir. Genel amagh
tasarlanan tiim miihendislik problemleri hesaplanabilirlik ve 6l¢iilebilirlik bakimindan gesitli
analizlere ihtiya¢ duyar. Bu analizler ¢esitli mekanizmalarin, problem ve uygulamalarin; Matlab
Simulink gibi bilgisayar programlari lizerinden; statik modelleme, dinamik modelleme, siirekli
modelleme, kesikli modelleme, a¢ik dongii modelleme, kapali déngii modelleme bigimlerinde
benzetimine ve incelenebilmesine olanak tanir. Bu tamimlara uyan ve ornek olabilecek
mekanizmalardan, Basit Sarka¢ Mekanizmasi, Cift Sarka¢ Mekanizmasi, Krank-Biyel
Mekanizmas: i¢in uygulama c¢aligmalart yapilmis ve tasarlanan mekanizma ve benzetim
uygulamalari i¢in bir Matlab Bilgisayar Programi {izerinde bir arayiiz programi olusturularak
benzer problemler i¢in Matlab Simulink bilgisayar programinin islevselligi lizerine yapilabilecek
calismalar incelenmistir.

Anahtar Kelimeler: Matematiksel Model, Sistem, Benzetim, Matlab, Matlab Simulink,
ABSTRACT

An engineer, who makes simple or complex calculations for the solutions of the models he
creates at every stage of all the tasks he undertakes, can benefit from a number of computer
programs as well as a calculator while making these calculations. All engineering problems
designed for general purposes need various analyzes in terms of computability and measurability.
These analyzes of various mechanisms, problems and applications; Via computer programs such
as Matlab Simulink; static modeling, dynamic modeling, continuous modeling, discrete modeling,
open-loop modeling, closed-loop modeling allows simulation and analysis. Application studies
have been made for Simple Pendulum Mechanism, Double Pendulum Mechanism, Crank-
Connecting Rod Mechanism, which fit these definitions and can be examples, and an interface
program has been created on a Matlab Computer Program for the designed mechanism and
simulation applications, and on the functionality of the Matlab Simulink computer program for
similar problems. studies were examined.
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1. GIiRiS
Miihendis kelimesi; kok olarak “hendese” kelimesinden gelmektedir. Hendese kelimesi ise

Osmanlica sozliiklerde c¢izgisel, yiizeysel ve hacimsel olarak bu ii¢ boyutun &zelliklerini ve
Olciilerini inceleyen matematik kolu olarak tanimlanmistir. Bu kokten tiireyen miihendis kelimesi;
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Hendese bilen. Geometri bilen ve tatbik eden kimse anlamina gelmektedir. Orta ¢ag sonuna kadar
meydana gelen en kiigiik tasarimlardan, uzayin derinliklerinde ki en biiyiik kesiflere kadar, tim
bilimsel aragtirmalar miihendislerin konusu olmustur.

Ozellikle sanayi devriminden sonra makinelesmenin ve beraberinde ki tiim teknolojik
gelismelerin kahramanlar1 yine miihendisler olmustur. “Miihendislik” bilimi olmadan higbir bilim
insaninin herhangi bir sonuca ulasmast miimkiin degildir. Tiim bu kavramlar birlestirildiginde,
Miihendis; tasarlayan, meydana getiren, isleten ve siire¢ icerisinde ortaya cikan tiim
problemleri ¢ézen insandyr. Bir mithendis ytiklendigi tiim gorevlerin her asamasinda olusturdugu
modellerin ¢ozlimleri i¢in basit ya da karmagsik hesaplamalar yapar. Bu hesaplamalari1 yaparken
basit bir hesap makinasindan faydalandig gibi giiniimiiz sartlarinda gelisen teknoloji ile birlikte
bir takim bilgisayar programlarindan da faydalanabilmektedir. Bilgisayar programlari kullanmak,
bir miihendis i¢in ortaya g¢ikabilecek muhtemel sonuglarin heniiz proje asamasindayken bile
ongoriilebilir olmasini saglamast agisindan 6nemlidir. Kullanim kolayligi ve kullanim alani
genisligi nedeniyle bu makalede problemleri ¢6zmek igin tercih edilen programlardan biri de
MATLAB programudir.

1.1 Sistem kavramm

Herhangi bir model tasarimi ya da uygulamasi yapilmadan O6nce, ama¢ dogrultusunda
incelenen diizenin hayal edilmesi esastir. Incelenen bu diizen belirli bir fonksiyonlar kiimesi ile
modellenir, modellenen algoritma uygun matematiksel araglar ile hesaplanabilir bir form olarak
betimlenir. Bu betimlemeye sistemin benzetimi adi verilir. Bu baglamda incelenecek, ilk husus
sistem kavramudir. Bir amact gerceklestirmek iizere; tek bir biitiin olarak hareket edebilecek
sekilde diizenlenmis, etkilesimli, uyumlu ve iligkili fiziksel elemanlar diizenegine sistem denir.

SISTEM

Giris

Sekil 1. Sistem Tanim

Sistem tanimi1 yapisi geregi; amag ugruna bir girdi ve amag¢ ugruna bir ¢iktiya ihtiyag duyar.
Gelistirilmek istenen sistem, yeni ve Ornegi olmayan bir sistem olabilecegi gibi mevcut bir
sistemin iyilestirilmesi ya da diizenlenmesini de amaglayabilir. Gelistirilecek sistem gergekgi ve
ulagilabilir bir amaca doniik olarak anlasilabilir ve Olgiilebilir olmalidir [1]. Matematiksel
modelleme genel olarak ¢cok karmagik matematiksel fonksiyonlardan meydana gelmektedir.

Bu karmagik iglemlerin ¢6ziimii i¢in;

a-Sistem basitlestirilerek analiz edilir.
b-Matematiksel fonksiyonlarin ¢dziimlemeleri igin bilgisayar programlarindan faydalanilir.
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2. MATERYAL VE METOT

Gelisen giintimiiz teknolojisi ile tasarim yapmak kolaylagsmakla beraber karmasiklasmis,
nihai ilk {irtin (prototip) yapimi deger kazanmis ve imalati nispeten zorlagmistir. Yeni bir {irtin
ortaya koymak, cogu zaman zor kabul gérmiis ve hatta olumsuzluklarla karsilanmistir. Ancak
tasarim siirecleri esnasinda simulasyon, (benzetim) dijital ¢ag ile birlikte 6nem kazanmis, kaynak
aktarimi konusunda yiiklenicilere fikir, bakis acis1 kazandirmasiyla 6nem arz etmeye baslamustir.
Bu sebeple tasarimlarin dogru modellenmesi ve nihai amaca uygunluklar: dijital ortamlarda test
edilerek, nihai iiriin daha tasarim agsamasindayken bir takim giincellemeler almaya baslamstir.
Tasarimlarin modellenerek dijital ortamlarda bir takim testlere tabi tutulmasi nihai {iriinden
maksimum verim elde edilmesi adina, simulasyon programlarindan olan Matlab {izerinde bir
takim dijital tasarimlar ve yapilabilecek testler hakkinda bilgi edinilmesi amaglanmistir.

2.1 Matlab Simulink & Simscape

Matlab Simulink; sistemleri modellemeye ve simiilasyonunu (benzetimini) ger¢eklestirmeye
yarayan gorsel bir yazilim ortamidir. Matlab Simscape; ise mekanik ve elektronik ortamlari
birlestiren bir gorsel arka plana sahiptir. Bunlara ilave olarak, bilgisayardan dis ortama veri
aktarmak ve dig ortamdan bilgisayara veri almak gibi imkanlara Simulink’in klasik uygulamalar1
arasina girmistir [2]. Ortak bir veri kiimesi igerisinden alinan degerleri isleyerek elde edilen yeni
verileri, havuza girdi olarak géndermek burada programin en biiyiik avantajlarindandir.

Modelleme islemi: Simge siirekle-birak mantig1 ile tagian bloklar kullanilir. Matlab kodu
yazmak yerine, iglem bloklar1 birbirine baglanarak model diyagramlari olusturulur. Simulink
kitaplik tarayicist kullanilarak farkli bloklara erisilebilir ve bu nedenle verimli bir sekilde bu
ortamdan alinabilir [3].

Simulink 6geleri iki ana sinif vardir

e Bloklar
o Cizgiler
Seklindedir.

Blok diyagramlar: Simulink’te modelleme ¢aligmasi yapilirken, programin hali hazirda tamdigi,
gerekli parametreleri girdigimizde sonug g¢iktilarini alabilecegimiz fonksiyonlari bilecegi bloklar
vardir. Bu bloklar pek ¢ok smif altinda belirtilmis olsa da, her yeni siiriimle birlikte
giincellenmektedir [4].

Matematiksel bloklar: Matematiksel modelin yapr taglarini olusturan matematiksel ifadeler
simulink blok kiitiiphanesi i¢erinde hazir fonksiyonlar olarak mevcuttur.
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TABLO 1. Matematiksel Bloklar

L4 > >
Constant Gain um Sine Wave
Constant Blogu | Gain Blogu Toplam Blogu Sin Wave Blogu
“Sabit deger” | “Kazang blogu” | “Toplam  blogu” | Zamana baglh
belirtilen sabitli | girisindeki degeri, | Girislerin eklenilip | olarak, siniis dalga
¢iktilardir. kazang adi1 verilen | veya ¢ikarildigi | formu olusturmaya
Bu deger sabit bir | bir sabitle | bloktur.  Girdiler | yarayan blok tipidir.
say1 olabilecegi | carparak isler. toplanabilir ya da | Frekans ve genlik
gibi bir dizi de ¢ikartilabilir. blok igerisinden
olabilir. tanimlanabilir.

Sinyal Bloklar: Sistem yapisi geregi matematiksel model ile elde edilen fonksiyona, bir giris
degeri verdigimizde ¢ikt1 hakkinda yorum yapabiliriz. Bu fonksiyona verilen bir giris degeri igin
kullanilan sinyal bloklarindan baglicalar1 Tablo 2.’ de gosterilmektedir.

TABLO 2. Sinyal Bloklar

Ramp

Ramp Blogu Signal Builder Blogu

Surekli, artan veya azalan sinyal
iiretmeye yarayan bloktur. Degeri ve
sinyal biiyiikligii ayarlanabilir.

“Sinyal Diizenleyicisi Blogu” sinyalin
hangi zaman araliklarinda hangi siddetlerde
olacagini ve ne siklikla gonderilecegini
parametreler ile diizenlenebilir.

Mafsal bloklar: Mekanik baglanti elemanlar1 kiitiiphane icerisinde blok olarak mevcuttur. Doner
mafsal , Prizmatik mafsal, rulman mafsal bloklar igerisinden ¢ekilebilen sinyaller ile, Benzetim
boyunca anlik konum hiz ivme verileri okunabilir. Pozisyon ve tork olarak girdi verilebilir. Tablo
3. ‘de gosterilmektedir.
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TABLO 3. Mafsal Bloklar

I
5= s AE & @) Fim s M r
| ¢ ”
Prismatic
Revolute Joint Joint Bearing Joint Weld Joint
Revolute Joint Prismatic Joint Bearing Joint Weld Joint
“Déner  Mafsal” | “Kayar Mafsal” “Rulman mafsal” | “Kaynak Baglanti”
blogu, istenilen | X-y eksende sabit | temsil eder. Ug | olarak benzetimi
eksende serbestlik | kalirken donme  derecesi | temsil eder.
derecesi 1 olan bir | z-ekseninde vardir. Bu ortak | Herhangi bir
eklemi temsil eder. | serbestlik derecesi | temel Xy- | serbestlik derecesi
1 olan bir eklemi | diizlemde goreli | yoktur.
temsil eder ceviri yasaklar.

Gorecelik bloklari: Sistem ¢oziimleri yapilirken, ¢oziimlerde bir takim kabul ve bir takim
ihmallerden yararlanilir. Bu kabul ve ihmalleri benzetim programlarinda betimlemek icin
kullanilan bir takim gorecelik bloklar1 vardir ve Tablo 4. ‘de gosterilmektedir.

TABLO 4. Gorecelik Bloklar

mx Fim = fé_-)r kwm fx)=0p
Rigid Transform Solver
Transform Sensor World Frame Configuration
Rigid Transform Transform World Frame Solvgr .
Sensor Configuration
Oklid uzayinda her | Iki uzuv arasindaki | (Atalet  referans | Matlab Simulinkte
bir nokta ¢ifti | zamana bagli | cergevesi) sayisal ¢Oziim
arasindaki ~ Oklid | iliskiyi 6lcer. Cerceve eksenleri | yapabilmek i¢in
mesafesini ortogonaldir  ve | baglica 2 tip ayar
koruyan geometrik sag el kuralina | vardir.
bir doniistimiidiir. gore o Sabit adim
diizenlenmistir. e
Coziiciiler
Degisken adim
¢Oziictiler

Cikti, doniisiim ve gozlem bloklari: Similasyon (benzetim) uygulamanin en Onemli
avantajlarindan biri, sistemin tepki ¢iktilarint anlik olarak gorebilmek ve kayit altina alabilmektir
deneysel ¢oziimiin aksine elde edilen veriler tekrar islenebilir, geri beslenebilir, ge¢mis analizler
ile karsilastirilabilir Tablo 5.’de gosterilmektedir.
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TABLO 5. Cikt1, Doniisiim, G6zlem Bloklart

3 out.simout >y > » >
- PS-Simulink Simulink-PS
To Workspace
Out1 : Converter Converter
Out Blogu To Workspace PS-Simulink Simulink-PS
Sinyalleri Giris sinyali | Fiziksel bir sinyali | Simulink-PS
sistemden, verilerini  matlab | Simulink cikis | Doniistiiriicii
sistemin digindaki | genel caligma | sinyaline Blogu, giris
bir hedefe atar. uzay1 (workspace) | doniistiiriir. Simulink sinyalini
alanina yazar. fiziksel bir sinyale
doniistiiriir.

Scope blogu “Osiloskop blogu” Sekil 2. Scope blogu benzetim boyunca ilerleyen sinyali
gozlemleyebilmek igin kullanilir. Herhangi bir sistemi, (elektronik, mekanik) matematiksel olarak
modelledigimizde, sistemin fonksiyonuna uygulanan giris degerlerine gore ortaya ¢ikan
degisimleri inceleyebildigimiz, yorumlayabildigimiz veri setlerini, grafik formuna getirmeye
olanak saglayan bloktur.

File Tools View Simulation Help -

- 30D - q- 3| FB-

> L

Feady Sampie sased

Sekil 2. Scope Blogu

2.2. Problemlerin modellemesi

Miihendislik problemlerinin benzetiminde giincel bir ¢6ziim yolu olarak bilgisayar
programlarindan olan MATLAB Simulink; Matlab programi ile entegre c¢aligmasiyla GUI’
arayiizli ile programlanabilmektedir. Birbirinden farkli mekanizma, islem ve problemlerden
olusan bu uygulamalar1 bir GUI penceresi Sekil 3. Uygulama Se¢im Penceresi iizerinden
parametrik olarak ¢oziimlenebilir hale getirilmistir.
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Latfen Bir Mekanizma Seginiz

Sicakiik Donusumi Dinamik lodelleme, Keski Mogeleme Surekli Modelleme

°C 3 °F _&_ "_J“*—*t A sinB(t)

Sarkag Mekanizmas: Gift Sarkag Mekanizmasi Krank Biyel Kitle Yay

S

Motor Dengeleme. Krank Biyel Mekanizma Sorusu Planet Digh Sorusu Disii Mekanizma Sorusu

a N

—_ =i

Sekil 3. Uygulama Seg¢im Penceresi

Olusturulan uygulama ile segilen problemin isminin {izerine tiklayarak gerekli Simulink
dosyasini ve igerisine data girisi yapip sonuglari agilabilecektir.

3. BULGULAR

Matlab simulink ortamu ile elde edilebilen farkl: tiirlerde benzetim programlari i¢in drnekler
iceren bir alt program tasarimi yapilmistir. Bu calismada, tasarlanan programlar iizerinden
literatiire faydal1 Tiirk¢e kaynak olugturulmasi da amaglanmustir.

Statik modelleme: Zamandan bagimsiz bir analiz olarak; matematiksel bir fonksiyon olan,
santigrat dereceden fahrenayta doniisiim yapan bir Denklem 1” deki gibidir..

9
F =z °C) + 32 (1)

Sekil 4. ‘de bulunan statik model gorselinde Constantl i¢in 32 sabit degeri girilirken, Diger
Constant2 degeri i¢in ise doniisiimii yapilmak istenilen fahrenayt degeri bir degisken girdi olarak
beklenecektir.

Dereceden Fahrenayta Sicaklik Doniigiimii

122]
50—
Derece — Fayrenayt
Constant Display

Gain
78 172.4

3z Daniistar Yazdir

Constantt

Sekil 4. Statik Modelleme

Dinamik modelleme Titresim, enerjinin madde tizerinde depolanmasindan kaynaklanan salinim
hareketlerinin biitiiniidiir. Enerji, higbir sekilde yok olmaz baska ortamlara gecis yapar ya da
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hareket yoluyla maddeye veya eyleme doniisiir [6]. Titresim haraketi, zamana ve mekana bagl
olarak incelendiginde, dinamik bir modelleme olarak Sekil 5. ‘de ki gibi verilen sistemin;
matematiksel modeline gore; t = 0°da genligi 3 olan adim fonksiyonu verilen degerlerde ve
istenilen herhangi bir degerde ¢alismasi i¢in, x degerinin degisimini Simulink iizerinde modelleyip
degeri okunabilmektedir [6].

Baslangic sartlari: Kiitle, m = 0.25;

Sontim katsayisi, ¢ = 0.5
x(0) =0 Yay sabiti, k=1; f(t)=2
dx/dt(0) = 0 d?x dx

md—+cd—+kx=f(t) (2)
Giris: f(t) t t

d?x dx
) mm—f(t)—ca—kx 3

Sekil 5. Dinamik Model

Program blok diyagramiminin temelini olusturdugumuzda, t zamanda f(t) = 2 oldugunda x
degerindeki artis 6 saniye kadar artmis sonrasinda yayimn geri ¢ekmesinden dolayi azalmaya
baglamustir.

Dinamik Modelems

Sonom Katsays:
(kgfs)

Gain? Integrator | Integratorl|  Scope

Yay Sati
Himm)

To Workspace

Zaman (sanye}

Simuale Vazde |

Sekil 6. Dinamik Modelleme

Kesikli modelleme Kesikli modelleme; zamanin tek bir noktasinda olusan ani bir harekettir.
Zamana bagli olarak belirli sigramalara neden olan ani harekettir.

Fark Denklemi:
x(n+2)=15x(n+1) — 0.5x(n)
Baslangig sartlar1 tanimlamalarimiz su sekildedir; 4

y(n) = x(n); x(0) = 0.5;x(1) = 2.0; Dt = 10.0

ezl Moasiams
Grafigi
as Ll

e
|

Fork Derkler
K(n=2}=Ain+13:-B%(n)

x(n+2)

Unit Delay Gai
ain

Sekil 7. Kesikli Modelleme
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Birim Gecikme blogu, sistemi anlik olarak belirtilen degerde sabit tutmak i¢in kullanilan bir
bloktur. Bu sebeple 1. Unit delay blogu X(1)=2.0; olacak sekilde tanimlandiginda, ilk baslangic
degerleri verildikten t =0 sonra islem gergeklestirilir ve t=1 zamanda Scope ile gosterime hazir

hale gelir.

Siirekli modelleme

Simulink iizerinde siirekli (kesintisiz) model olusturabilir; matematiksel modeli bir
trigonometrik fonksiyon olan siniis egrisi siirekli modelleme i¢in 6rnek olacaktir.

Referans olarak 3Sin(2t) alinirsa,
dx
—— = —3sin(2t)
dt . (5)
Giris:  ASin(Bt)
Cikis:  dx/dt

parametre: Baslangi¢ sart1 — x(0)

Surekli Modelleme
Siniis Grafigi

445 \ /\ //\\ /\““.
R [

'A' Degerini Giriniz

- Ll

B0@) | S I
a5 | “‘\/“ “'\
VLAY,

Sine Wave Integrator Scope
40 2 4 6 8 10
Simulate Yazdir

Sekil 8. Siirekli Modelleme

Olusturulan simulink modelinde giris parametrik bir fonksiyon olarak tanimlanmistir. Bu

degerleri workspace veri tabanindan okuyabilmektedir.

Acik dongii modelleme: Geri besleme olmaksizin serbest diismenin gdzlemlenebilecegi bir
model tasarlandiginda, 1 metre capinda bir topun 20 metre yiikseklikten serbert diismesi referans

almmustir [7].

Serbest Disme

Topun Zamana Gore Konum Degisimi
Topun Birakima Hizi “ 5
(mis) ;
=
Topun Birakima 5
Mesafesi (m) 8
=
5
13

Simulate

1 ) N [

98— L » L
S

Yercekim ivmesi  Hiz Konum Scope

Sekil 9. A¢ik Dongii Modelleme
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Yer¢ekimi ivmesini temsilen 1 tane Constant sabit degeri tanimlanabilir. Topun ilk konum
degeri 20 m olarak ayarlanir. Sonug grafiginde 20 metre yiikseklikten ilk hizsiz birakilan topun 10
saniye zemine ¢arpmadan 50 metre yol almistir.

Kapali dongii modelleme: Geri beslemeli bir model olarak belirli bir yiikseklikten serbest
birakilan topun zemine ¢arptiktan sonra tekrar ziplamasi modellenebilir.

Referans Degerleri

Top ¢ap1 = 1 metre

Topa etkiyecek yay sabiti k=500;
Top yalnizca yergekimi etkisi altinda

sifir (0) konumunda bir zemin tanimlamasi yapilirsa, zemine ¢arpan top herhangi bir

kuvvet kaybetmeden esnek bir sekilde yiikseldigini function blogu ile kod yazarak tanimlanabilir.
Grafikte 20 metre yiikseklikten birakilan topun 10 saniye zemine ¢arpmadan asagiya 20 metre
distiikten sonra yer ¢carpma kuvveti onu yiikseltmistir.

Serbest Disme 2
Topun Zamana Gére Konum Degigimi

1]

y 4 ap

fen bp
MATLAB Function

Topun Yerden Yisksekligi (m)

Simulate Yazdr

Sekil 10. Serbest Diisme Modellemesi

Basit sarkac: Modeli ele alindiginda; bir m kiitlesi; L boyunda bir ip ile; O noktasindan baglanmis
olacak sekilde, bu m kiitlesine etkiyen tek kuvvetin yer ¢ekimi oldugu varsayildiginda, hava
stirtiinmesi ve ip gerilmesi ihmal edilmis olacaktir. Bu basit sarka¢ modelinin lagrance yontemi
ile haraket denklemleri Sekil 11.’de ele alinmustir [8].

10
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M kiitlesinin kinetik enerjisi
1
Ep = Em(ze')2 (6)
M kiitlesinin potansiyel enerjisi

E, =mgl(1 — cosB) (7)

Sarkag iizerinde bir dis zorlama ve soniim
olmadigini ele aldigimiz igin;

. d
Referans pozisyon - 291 o0 — 8
3 I (ml*6") + mglsind = 0 (8)
Diizenirse;
6" + %sine =0 9
, w9
sind =6 => 6 +79=0 (10)
g
w= \/; [rad/s] (11)

Sekil 11. Basit Sarka¢ Modeli

Elde edilen bu denklemler Simulink tizerinde modellenebilir.

Sarkag Mekanizmasi

b=

Kuram jom Hie s

(kg

Sempla Lk Renk

Con1  Conn2 [B

W me a0 4w
Saigs

Sarkiin Agiaal Konusi G Agiisl Hiz Grafiy
5

w RN
\

E 5
=0
L3
0
Sirnaise [ vean | E | .

4 a2 A o 1
Agisal Kanam

Sekil 12. Sarka¢ Mekanizma Penceresi

Cift sarkag¢: Analitik olarak ¢6ziimi daha karmasik olan, ¢ift sarkag mekanizmasini,
simmechanics {izerinde brick solid olarak modellenebilmektedir. Revolute joint (doner mafsal) ile
birlegsmesiyle modellenen sistem tizerinde, bir aktiivator ile tahrik verilebilir, mafsallardan alinan
sensoOr verileri ile konum-agi-hiz degerleri okunabilir [9].
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Solver
Mechanism i# Frame E\ Mfiguration x}=0
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[ ] |
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Sekil 13. Cift Sarkag Mekanizmas1 Modeli

Burada mafsal bloklarindan faydalanildiginda, konum, hiz, ivme degerleri tek bir gui sayfasi ile
Workspace veri tabanindan alinarak sonuglar benzetim yontemiyle elde edilmistir.

Gift Sarkag
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| ‘”.“w‘ I
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& Clsmin ¥ inde Yaptigs Salimm

Zmm
|
[ oo | |
1
0.02 5 I 1 |
T
Yoguniuk AR (/1]
kg/m*3) -035 1 Mi “‘\ | "‘
I |
AR AARLRARALLN
0 2 4 6 8 10
Saniye
Simulate Yazdir

Sekil 14. Cift Sarkag Mekanizma Penceresi

Krank-Biyel modelleme: Zemin:1 uzvu, Krank:2 uzvu, Biyel: 3 uzvu, Piston:4 uzvu olmak tizere
4 uzuvlu bir mekanizmadir. 3R doner mafsal ve 1P kayar mafsal bulunmaktadir. Krank-biyel
mekanizmasinin serbestlik derecesini 1 oldugu bilinmektedir. Buna gére mekanizma igerisindeki
mafsallardan bir etki verdigimizde mekanizmanin harakete gegmesi beklenir.
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Signal Builder
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Sekil 15. Krank Biyel Mekanizmas1 Modeli

Burada pistonun krank-biyel mekanizmasindan bildigimiz tizere; donmeden sadece teleme
haraketi yapmasini istiyoruz. Model igerisinde bulunan mafsallardan alinan sensér verileri
okunup, islenebilmektedir.
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Sekil 16. Krank Biyel Mekanizma Penceresi
4. TARTISMA VE SONUC
Giintimiiz bilim ve teknoloji sartlarina gore, bilgisayar destekli benzetim uygulamalarmin
say1si artacagl kusku gérmez bir gergektir. Matris tabanli bir platform olan matlab yazilimi etkin
modiilleri sebebiyle bir ¢ok drnek barindirabilen bir yazilimdir.
Bir sistem; tasarim asamasinda, hayal edilip, modellenmesinin ardindan, matematiksel ve

fiziksel yorumlanmasina ihtiyag duyar. Bu ¢alismalari yaparken bahsedilen tasarimlarin yaninda
CAD programi {izerine kurulabilecek bir eklenti ile blok semalara gecis miimkiindjir.
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Burada en 6nemli nokta mekanik bir sistem i¢in mafsallar ve bu mafsallarin montaj
tanimlamalarinin detayli ve yeterli sekilde yapilmasidir.

Ek olarak matlab sinyal iletisim modiilleri ile elektronik devre kartlarina dijital ve analog
sinyaller gonderiledebilir.

Miihendislik disiplenleri arasinda tartigsmasiz bir birliktelik vardir. Mekanik bir haraket bir
enerji sinyali gibi davranabilirken; bir sinyal; bir mekanizma i¢in gerekli momentin kaynagi
olabilmektedir.

Bu iligkilerin ¢6ziimlenebilmesi i¢in herhangi bir tasarim agamasinda, sistemin davraniglarini
elektronik ortamda inceleyebilecek benzetim programlarina ihtiya¢ duyulmaktadir.

Bir benzetim programi olarak Matlab programi, genel matematiksel modelleme kavrami
iizerinden incelenmistir.
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