2/2 PARCACIGIN DOGRUSAL HAREKETI

Konum, yer degistirme, hiz ve ivme kinematikteki vektor

biiyiikliiklerdir. Buna ragmen pargacigin dogrusal hareketi sz konusu - 4 et +s
dogru yoriinge iizerinde uygun bir baslangi¢ noktas1 (O noktasi) ve \—s’JI“'

saga ve sola dogru + ve — yonler alinip skaler olarak incelenebilir.
Baslangi¢ noktas1 ve tiim yonler tiimiiyle keyfidir.

Konum (position) “s”: herhangi bir ¢ aninda par¢acigin konumu O baslangicindan itibaren Olciilen s

dogrusal mesafesiyle belirtilir.

Yer degistirme (Displacement) As : Harekete devam eden parcacigin t aninda konumu s iken bundan At
siire sonra konumu s+As olur. Konum koordinatinda At siiresindeki As degisimine pargacigin yer
degistirmesi denir. Pargacigin + veya — yonde ilerlemesine gore yer degistirme de + veya — olur.

Ortalama Hiz (Average Velocity) v,,: Par¢acigin At siiresindeki ortalama hiz1 bu aralikta gerceklesen As
yer degisiminin At’ ye boliinmesiyle elde edilir.

As
V., =— 1
v = 0]
Ani-Anlik Hiz (Instantaneous Velocity) v: Genellikle sadece hiz denir. At siiresi giderek azalip sifira
yaklastiginda ortalama hiz da ani hiza esit olur.

. As ds ds .
V=lim— V= =9

=— =—= 2
A0 At dt dt @

Diger bir deyisle hiz, konum koordinatinin zamana gore tiirevine esittir. Yer degistirmenin + veya —
olusuna gore hiz da + veya — olur.

Ortalama Ivme (Average Acceleration) a,,: : t aninda hiz v iken bundan At siire sonra konumu v+Av
olsun. Bu durumda At siiresinde ortalama ivme,

AV
a = — 3
v = (3)
Ani-Anlik Ivme (Instantaneous Acceleration) a:
2
a=tim - gy A=Wy (5)
a0 At dt dt dt

Ivme hizin birinci tiirevine, konumun ikinci tiirevine esittir. (4) nolu bagntidan anlasilacag: gibi
ivmenin (+) olusu pargacigin ya +s yoniinde hizlanarak ya da —s yoniinde yavaglayarak gittigini; — olusu
ise ya + yonde yavaslayarak ya da —s yoniinde hizlanarak gittigini gosterir. (2) ve 5 arasinda dt’ yi yok
ederek;

_d dtzﬁ _ — dt:ﬂ %:ﬂ vdv=ads (6)
a v a

V=— > a=—
dt Y dt



Dogrusal Hareketin Grafik Gosterimi

Dogrusal hareketi yoneten diferansiyel denklemlerin anlasilmasi s, v, a, t arasindaki bagintilarin grafik
olarak gosterilmesi ile kolaylasir.

s

a) s=f(t)’de her noktadaki tegetin egimi bize o noktadaki hizin

degerini verir. Boylece t;—t; araliginda her noktadaki hiz degeri
bulunarak v=f£(t) degeri cizilebilir.

(a)

dv
v b) tané = pr =a
v=f(t)egrisi her noktadaki tegetin egimi o noktadaki ivmenin
®) degerini verir.
s, v, t,
~ : jds :Ivdt = S, —S, :J'vdt
FI1 —)—I |—<— dt 'rz : 5 ! )
| ¢) a=f(t)egrisi her noktadaki tegetin egimi o noktadaki 2. ivmeyi
(jerk, pulse) degerini verir. Ayrica,
t, v, t t
: \
© | a=d J'adt :Idv = v,V :Iadt=ff(t)dt
| “ dt t, v, t, t,
F! ] | dt t '
1 At ? a=f(t) egrisi altinda t;—t, araligindaki kapal1 alan, son hiz ile ilk
hizin farkini verir.

a

a) s;—s; arasindaki kapali alanin degeri :
(@)

| Sy A2
]i : Iads:jvdv:%(vj—vf)

S| Vi

b) v=f(s) egrisinin herhangi bir noktasindaki teget alt1
uzunlugu o noktadaki ivme degerini verir.

®) Sekildeki iki tiggenin benzerliginden;
dv/ds _ BC ~  BC dv

BC=v—=a
s 1 Y ds




Ivmenin Dogrusal Harekette Diger Kinematik Biiyiikliiklerin Fonksiyonu Olarak Verilmesi

Uzerine etkiyen kuvvetlerin dogas1 geregi dogrusal hareket yapan parcacigin ivmesi sabit olabilecegi
gibi zamanin, hizin veya konumun bir fonksiyonu seklinde de ortaya cikabilir. Boyle durumlarda aranan

kinematik biiyiikliigii verilenlerden ve temel bagintilardan (v = ﬁ,a = d—\t/,vdv = ads) integrasyonu ve

tiirev alma yoluyla hesaplariz. Bu siiregte baslangi¢ ve siir kosullarina 6zen gostermek gerekir.

1) ivmenin sabit olmasi durumu (a=sabit)

dv . o
a:E:sabu 1) '[dv:J'adt > v-v,=at v=v,+at (2)
Vo 0
v:ﬁ }ds:jvdtzj(v +atydt —  s-s —viilat®  s=s +vilat’ 3)
dt S 0 0 ’ ° ’ 2 i ’
@) t=—2"Yo (3) s-s _V Y vi=v2+2a(s-s,)
a ‘ 2a ° ’

2) Diizgiin degisen dogrusal hareket

a) Ivmenin zamanin fonksiyonu olmasi durumu

dv t ;
a=f(t —=a dv = adt dv=| f(t)dt =F(t
(t) . j j (dt = F(t)
v-v, =F() v=v,+F(t)
S t t t
v:$—> [ds=[vdt=[[v, + FOldt s—s, =v,t+[F(tydt s=s, +V t+H(t)
S, 0 0 0

H()
b) ivmenin hizin fonksiyonu olmasi durumu

t
a="f(v) v _q dt = v [dt= v ﬂ:F(V)
dt a f(v) f(v)
vdv = ads vdv = f(v)ds ds = % — s—s, =H(V)
v
So A
H(v)

¢) Ivmenin konumun fonksiyonu olmasi1 durumu

a=f(9) vdv = ads — J'vdv = J' f(s)ds

F(s)

S -w)=Fo)  v=i 2R



