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MEKANIZMA TEKNIGI (7. Hafta)

Mekanizmalarin Sayisal ve Programatik Analizi

Buraya kadar olan kisimda mekanizmalarin tizerindeki tiim uzuvlarin konum, hiz ve ivmelerini analitik yontemlerle bulmus
olduk. Hesapladigimiz degerler mekanizmanin fotografinin ¢ekildigi bir anlik konumundaki degerlerdir. Oysa mekanizmalar
hareket halindedir. Her degisen konumda hiz ve ivmeler farkli olabilir. Tiim hareket boyunca hiz ve ivmelerin bulunmasi i¢in
her ag1 yada konumdaki degerlerin hesaplanmasi gerekir. Buda ancak analitik formiilleri program yazarak denemek miimkiin
olacaktir. Tiim agilardaki hiz ve ivmeler bulundugunda istenen uzvun grafiklerini ¢izmekde miimkiin olabilecektir. Ayni
zamanda mekanizmanin hareket simulasyonuda miimkiin olacaktir.

Kinematik analiz yaparken herhangi bir paket programda kullanilabilir. Bu konuda Ansys programi hertiirlii hesaplamay1
yapmak i¢in uygundur. Burada oncelikle kinematik analiz yapacagimizdan Ansys igerisindeki “Rigid Dynamics” modiiliinii
kullanacagiz. Bu modiil sayesinde her uzvun konum hiz ve ivmelerini hesaplayacagiz.

Sonug olarak her ii¢ hesaplama tiirlinii de kullanarak degerleri birbiri ile karsilastirip degerlendirme yapacagiz.
Ansys Rigid Dynamics kullanarak Mekanizmalarin Kinematik Analizi

Daha 6nceden analitik olarak ¢6zdiiglimiiz Krank Biyel mekanizmasini Ansys ile ¢ozelim
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C# Programlama ile Mekanizmalarin Kinematik Analizi ve Simulasyonu

Mekanizmanin ¢izimlerinde ve grafiklerini olusturmada yardimci olabilecek bazi komutlar asagida verilmistir.

Cizim Programi
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using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel ;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows.Forms;

namespace WindowsFormsApplicationl2

{
public partial class Forml : Form
{
public Forml ()
{
InitializeComponent () ;
}

Graphics grafik;

int Sayac;

string CizimModu=null;
int X1 = 0;

int Y1 = 0;

int X2 = 0;

int ¥2 =0

Pen Kalem = new Pen(System.Drawing.Color.White, 1);

private void Forml Load(object sender, EventArgs e)

{

grafik = pictureBoxl.CreateGraphics();

private void pictureBoxl MouseMove (object sender, MouseEventArgs e)
{

1blX.Text e.X.ToString() ;

1blY.Text = e.Y.ToString() ;

}

private void pictureBoxl MouseUp (object sender, MouseEventArgs e)

{

if (Sayac == 0)

{
X1l = e.X;
Yl = e.Y;
grafik.DrawlLine (Pens.Yellow, X1 - 5, Y1, X1 + 5, Y1);
grafik.Drawline (Pens.Yellow, X1, Y1 - 5, X1, Y1 + 5);
Sayac = Sayac + 1;

}

else 1if (Sayac == 1)

{
X2 = e.X;
Y2 = e.Y;
grafik.DrawLine (Pens.Yellow, X2 - 5, Y2, X2 + 5, Y2);
grafik.Drawline (Pens.Yellow, X2, Y2 - 5, X2, Y2 + 5);

if (CizimModu == "Line")
{
grafik.DrawLine (Kalem, X1, Y1, X2, Y2);
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X1l = X2;

Y1l = Y2;

}

else if(CizimModu == "Rectangle")
{

//0devde her yoénden dikddértgen cizimi tamamlanacak.

int Genislik = X2 - X1;

int Yukseklik = Y2 - Y1;

grafik.DrawRectangle (Kalem, X1, Y1, Genislik, Yukseklik);

Sayac =0;
}
else if (CizimModu == "Circle")
{

int R =Convert.ToInt32( Math.Sgrt ((X2 - X1) * (X2 - X1)
(Y2 = Y1) * (Y2 - Y1)));

X1l = X1 -

Yl = Y1 -

int W 2

int H 2

’
’

R;
R

’

* %W W

grafik.DrawEllipse (Kalem, X1, Y1, W, H);
Sayac = 0;

}
private void btnLine_ Click(object sender, EventArgs e)
{
CizimModu = "Line";
Sayac = 0;
}

private void btnRectangle Click 1 (object sender, EventArgs e)

{
CizimModu = "Rectangle";
Sayac = 0;
}
private void btnCircle_Click_1(object sender, EventArgs e)
{
CizimModu = "Circle";
Sayac = 0;
}
private void beyazToolStripMenultem Click (object sender, EventArgs e)
{
Kalem.Color = Color.White;
}
private void kirmiziToolStripMenultem Click(object sender, EventArgs e)
{
Kalem.Color = Color.Red;
}
private void maviToolStripMenultem Click(object sender, FventArgs e)
{
Kalem.Color = Color.Blue;
}
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Grafik Cizme Programi

Form1 = =

using
using
using
using
using
using
using
using

System;
System.Collections.Generic;
System.ComponentModel ;
System.Data;
System.Drawing;
System.Ling;

System.Text;
System.Windows.Forms;

namespace WindowsFormsApplication25

{

public partial class Forml : Form

{

public Forml ()
{

InitializeComponent () ;

}
Graphics CizimAlani;

Pen Kalem = new Pen(System.Drawing.C

ol .Yellow, 1);
Pen Kalem2 = new Pen(System.Drawing.Co

v
or.Red, 1);

1

private void btnLine Click(object sender, EventArgs e)
{

CizimAlani .DrawlLine(Kalem, 0, 0, 200, 100);
}

private void Forml Load(object sender, EventArgs e)
{

CizimAlani = pictureBoxl.CreateGraphics() ;

}

private void btnGrafik_Click (object sender, FventArgs e)

{
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int x, y, X, ¥;

CizimAlani.DrawLine (Kalem2, 0, 200, 400, 200);
CizimAlani.DrawLine (Kalem2, 200, 0, 200, 400);

for (x = -100; x < 100; =x++)

{
y:—(3*x*x*X/100+50);
X=x+1;
Y=-(3*X*X=*X /100 + 50);

CizimAlani.DrawLine (Kalem, x+200 ,y +200 , X+200, Y+200) ;



