UC CUBUK MEKANiZMASI ORNEGI

Ornek 5: AB kolu 3 rad/s agisal hizla dondiginde CD kolunun sekilde gorilen

konumu igin agisal hizin bulunuz.
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Sekil 1: U¢ cubuk mekanizmasi
Sekil 1’de gorilen g gcubuk mekanizmasinin Adams programi yardimiyla ¢dzecegiz.

Adams programinin baslatiimasi.
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Sekil 2: Adams programinin baslatiimasi

Sekil 2’de Adams programi baslatildigi ekrana ilk gelen kisim gorilmektedir. Buradan new model diyerek yeni bir

calisma penceresi olusturabiliriz.
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Sekil 3: Yeni model olusturma

Sekil 3’den olusturulacak model igin gerekli islemleri gergeklestirebiliriz. Burada yergekimi dahil edilmemis ve
kullanilacak birimler segilmistir.

Ardindan Adams araylzeyi ekrana gelecektir. Burada settingsden gridleri ayarlayabiliriz. Setting unitten birimleri
degistirebiliriz.
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Sekil 4: Ayarlar menistnde grid ve birim ayarlari

Cizilecek mekanizmayi yapmak icin bodies mendisiiniin altindan link’i secerek yapabiliriz. ilk 6nce 15 cm uzunlugundaki
parcadan baslanilabilir.
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Sekil 5: Link 1

Sekil 5’te link segildikten sonra soldaki se¢im butonlar gelecektir uzunlugu 15cm oldugu igin length’i isaretleriz.
Ardindan diger linkleri de ayni sekilde olusturabiliriz.
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Sekil 6: link 2

Sekil 6'da 2. Linkin olusturulmasi gosterilmistir link 2’nin dikeyle acisi 30 derece oldugundan bunu sekilde gosterildigi
gibi dondurebiliriz. Rotate kisminda orta boélgeyi secip déndiirecegimiz ekseni belirleyip istenilen agida dondirebiliriz.
Dondiirme islemini yapmadan 6nce dondiireceginiz parcanin secili oldugundan emin olun.
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Sekil 7: link 3

Sekillerde G¢ cubuk mekanizmasi olusturulduguna gore bundan sonra sinir sartlari verilebilir. Burada 4 baglantida da
revolute joint kullanilacaltir. Sekil 8’de Connectors kismindan revolute joint segilir.
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Sekil 8: Revolute

Sekil 8de revolute joint segildikten sonra sekil 9’daki islem basamaklarini uygulayarak link 1’e kendi etrafinda
donebilmesini saglayabiliriz.



Sekil 9: Revolute joint

Diger baglantilarda Sekil 9’da ki gibi yapilabilir.



Sekil 10: Diger jointler



Link ve joint islemleri tamamlandiktan sonra mekanizmaya baslangic¢ hizini verebiliriz. Problemde baglanti 1’in 3 rad/sn
lik bir hizi vardir.
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Sekil 11: Initial velocity
Sekil 11’de baglanti 1’e 3 rad/sn lik bir hiz verilmistir.

Tim bu islemlerin ardindan ise simulation sekmesinden sekil 12’deki gibi simiilasyonu baslatabiliriz. Zaman olarak
0.5sn step olarak 100 segebiliriz.
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Sekil 12: Simiilasyon

Similasyondan sonra istenilen sonuclari alabililiriz. Burada link 3’tGin o konumdaki hizi istenmektedir.
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Sekil 13: Link 3’Un istenilen konumdaki agisal hizi

Sekil 13’te de gorulecegi tizere link 3’Un o konumdaki hizi 4.0346 rad/sn degerinde olmustur. Bunun gibi deger linkinde
acisal hiz, agisal ivme gibi degerlerini zamana bagl olarak bulabiliriz.
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Sekil 14. Krank milinin olusturulmasi
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Sekil 15. Krank milinin yatayla 60° olarak diizenlenmesi
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Sekil 16. Biyel kolunun olusturulmasi
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Sekil 17. Pistonun olusturulmasi
Adams programinda krank, biyel ve piston sekilde gosterildigi gibi olusturulabilir. Piston olarak Bodies sekmesindeki
box kullanilir box’in istenilen olglleri gerildikten sonra biyel kolunun ucuna birakilir. Burada pistonu eklerken grid’leri
kaldirabiliriz.
Mekanizma olusturulduguna goére bundan sonra sinir sartlari verilebilir. Burada 3 baglantida da revolute joint, 1

baglanti da translational joint kullanilacaltir.
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Sekil 18. Revolute joint
Connectors sekmesi icerisinde revolute joint secildikten sonra sirasiyla parcalar ve iki parcanin bagh oldugu nokta

secilir. Sekil 18’de krank mili ile zemin, Krank mili ile biyel kolu ve biyel kolu ile piston arasinda revolute joint
eklenmistir.
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Sekil 19. Translational joint
Sekil 19’da pistona dogrusal yonde hareket etmesi igin translational joint eklenmistir. Connector sekmesinden
translational joint secildikten sonra zemin-piston secilir sonra pistonun merkezi en son olarak ise pistonun hareket
yonu belirtilir.

Tim bu islemlerden sonra krank miline 209.4 rd/sn (2000 dvr/dk)’lik hiz verilir. Ayarlar meniisiinden agi biriminin
radyan oldugundan emin olun.
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Sekil 20. Krank miline baslangi¢ hizinin verilmesi

Baslangic sarti verildikten sonra simiilasyon kismina gecebiliriz. Analiz stiresini 0.05 sn yapabiliriz.
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Sekil 21. Similasyon ayarlari

Simlasyon sonuglandiktan sonra mekanizmanin o konumu igin sonuglardan pistonun hizini, ivmesini bulabiliriz.

Results sekmesinden postprocessor sekil 22’deki gibi agariz. Buradan istenilen parganin hizi ve ivmesi bqunab|I|r
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Sekil 22. Pistonun hizinin ve ivmesinin tayin edilmesi
Sekil 22’de pistonun 0. sn’deki hizini ve ivmesini 21.2 m/sn ve 184.03 m/sn®olarak bulunur. Grafik tizerinde istenilen

zamanda deger okumak icin plot tracking '\'C komutunu kullanabiliriz.



