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Þekil 2. a) Salýným Yapan Ýzleyici, b) Öteleme Yapan Ýzleyici [4] 

2.1. Ýzleyicinin Hareketleri 
 

Sabit hýzla dönen kam mili ile hareket alan kamýn, bir çevrim boyunca dönmesi 
sýrasýnda izleyici bazý hareketleri yapar.  Bu hareketler: 

 
 
Ø Bekleme : Ýzleyicinin hareketsiz kalmasý. 
Ø Kalkýþ : Ýzleyicinin kam merkezinden uzaklaþmasý.  
Ø Ýniþ : Ýzleyicinin kam merkezine yaklaþmasý. 

 
Pratikte en çok kullanýlan izleyici hareketleri üç þekildedir. Bunlar; 
 

1. Bekleme-Kalkýþ-Bekleme. 
2. Bekleme-Kalkýþ-Ýniþ. 
3.     Kalkýþ-Ýniþ  [10]. 

 
Ýzleyicinin yapmýþ olduðu bu hareketler programýn hazýrlanmasýnda kullanýlmýþtýr. 
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Burada; 
 
V1: 1. uzvun temas noktasýndaki hýz vektörü. 
V2: 2. uzvun temas noktasýndaki hýz vektörü. 
V1

n: V1 hýzýnýn temas noktasýndaki normal bileþeni. 
V2

n: V2 hýzýnýn temas noktasýndaki normal bileþeni. 
ù 1:  Kamýn açýsal hýzý 
 
ifade etmektedir. 
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Þekil 4‘deki harflerin açýklamalarý aþaðýdaki gibidir: 
 
Q         : Ýþ kuvveti. 
N1,N2  : Mafsal Kuvvetleri. 
T1,T2   : Mafsalda oluþan sürtünme kuvveti. 
P         : 1. uzuvdan 2. uzva aktarýlan kuvvet, hareket kuvveti. 
â      : Basýnç açýsý. (Hareket kuvveti ile çýkýþ uzvunun temas noktasýndaki hýz vektörü 

arasýndaki açý) 
V2          : 2. uzvun temas noktasýndaki hýz vektörü. 
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â = 0 o  olduðunda PY = P olur. 
 

Verim;  
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? h = hareket iþi 

? f = faydalý iþ 
 
Bilinmeyen kuvvetleri bulmak ve P ile Q arasýndaki iliþkiyi görebilmek için statik denge 
denklemleri yazýlýr. 
 

0P.sinâNN0ÓFx 21 =+-?= ....................................................................................... (2) 

0QTTP.cosâ0ÓFy 21 =---?= .................................................................................. (3) 
0P.sinâ.s.yN0ÓMb 2 =-?= ........................................................................................ (4) 

3. denklemden N2 çekilirse;  
y

P.sinâ.s
N 2 = ..................................................................... (5) 

N2 1. denklemde yerine konulursa; 
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T1 = µ . N1             T2 = µ . N2 ............................................................................................. (7) 
µ = sürtünme katsayýsý 
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T1 ve T2 2. denklemde yerine yazýlýrsa;  
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P hareket kuvvetinin ifadesinde paydanýn sýfýr olmasý hali mekanizmanýn çalýþmasýndaki 
kritik bir durumu gösterir.  Payda sýfýr olursa P hareket kuvveti sonsuza gideceði için kam 
mekanizmasýnýn saðlam kalmasý mümkün deðildir. 
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tanâ kr         µ = 0,1   ve  L = 2. y  olduðu kabul edilirse; .......................... (15) 

2tan =krb 

°=63,30â kr   olarak hesaplanýr. 

Sembol Deðeri Birimi Açýklama 
N1 100 dev/dak Kama ait devir sayýsý 
âo 45 (?) derece Olabilecek basýnç açýsý  
E 30 mm Eksantrisite miktarý (çýkýþ uzvunun saðýnda) 
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= uzuvlarýnýn temas noktasýndaki hýzlarýnýn normal bileþenleri eþittir.  

Çýkýþ uzvuna ait yol – zaman ve hýz – zaman diyagramlarý Þekil 6’da verilmiþtir. 



1. faz : Sabit hýzlý çýkýþ fazý 
2. faz : Bekleme fazý 
3. faz : Sabit hýzlý iniþ fazý 
Kamýn bir devri için geçen süre T = 60/100 = 0.6 sn 
Fazlarýn tamamý eþit uzunlukta olduðundan dolayý ? t = 0.6/3 = 0.2 sn ‘dir.  
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çýkýþ ve iniþ fazlarýndaki sabit hýz deðerleri hesaplanýr. 
  
Ani dönme merkezleri yörüngesinin çizilebilmesi için gerekli olan L deðerleri hesaplanýr. 
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Çýkýþ uzvunun hareket doðrultusu

 

Çýkýþ uzvunun hareket doðrultusu
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 Çýkýþ uzvunun hareket doðrultusu
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Þekil 11.  Sabit hýzlý hareket grafiði

Þekil 11’deki sabit hýzlý hareket grafiðinin denklemi aþaðýdaki gibidir.   
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S[i]ADM[i].y =mm ................................ ................................ ................................ ........ (25) 
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