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Cok Serbestlik Dereceli Sistemler Nedir?

Calisma Kagidi

Cok serbestlik dereceli sistemler, hareketleri icin birden fazla bagimsiz koordinata ihtiya¢ duyan
mekanik sistemlerdir. Bu sistemlerin analizi, dinamiklerini ve davranislarini anlamak icin kritik
Oneme sahiptir.

Sorular

1. Asagidakilerden hangisi cok serbestlik dereceli bir sisteme 6rnek verilebilir?

A) Tek bir yayda asili tek bir kitle

B) Basit bir sarkac

C) Bir robot kolu

D) Tek bir dogrultuda hareket eden bir piston

2. Bir sistemin konfiglrasyonunu tanimlamak icin gereken bagimsiz degisken sayisi nedir?

A) Denge noktasi

B) Serbestlik derecesi
C) Titresim frekansi
D) S6numleme orani

3. Cok serbestlik dereceli sistemlerin analizinde asagidakilerden hangisi daha az 6nemlidir?

A) Dinamik davranis

B) Titresim analizi

C) Kontrol sistemleri tasarimi

D) Sistemin toplam kutlesi (tek basina)

4. Bir robot kolunun hareketini distnin. Bu sistem kac serbestlik derecesine sahip olabilir ve
neden?

5. Bir araba sUspansiyon sistemi kac serbestlik derecesi ile modellenebilir?

6. iki kiitlenin birbirine bagl oldugu yay-séniimleyici sisteminin serbestlik derecesi nedir?
7. Tanimla: Serbestlik Derecesi (SD) Nedir?

8. Tanimla: Tek Serbestlik Dereceli Sistem Ornegi

9. Tanimla: Cok Serbestlik Dereceli Sistem Ornegi
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Cevap Anahtan

1. C) Bir robot kolu — Robot kolu, birden fazla eklemi sayesinde birden fazla bagimsiz harekete
sahip olabildigi icin cok serbestlik dereceli bir sistemdir.

2. B) Serbestlik derecesi — Bir sistemin konfiglrasyonunu tam olarak tanimlamak icin gereken
bagimsiz degisken sayisina serbestlik derecesi denir.

3. D) Sistemin toplam kdutlesi (tek basina) — Sistemin toplam kutlesi 6nemli bir parametre olsa da,
cok serbestlik dereceli sistemlerin analizinde 6zellikle dinamik davranis, titresim ve kontrol gibi
konular daha oncelikli ve karmasiktir.

4. Robot kolu genellikle her ekleminde (joint) bir dénme veya ételeme hareketi yapabilir. Ornegin,
tabanindan baslayarak Uc¢ eklem (omuz, dirsek, bilek) varsa, bu sistem en az 3 serbestlik
derecesine sahip olabilir. Her eklemin hareketi bagimsizdir.

5. Basit bir modelde, bir tekerlek ve slispansiyon sistemi, dikey dogrultuda hareket (yaylanma) ve
aracin kendi ekseni etrafinda donme (calakalama) olmak Uzere 2 serbestlik derecesi ile
modellenebilir. Daha karmasik modellerde yanal hareket ve diger salinimlar da dahil edilebilir.

6. Eger iki kltle tek bir dogrultuda hareket edebiliyorsa ve her kitlenin konumu bagimsiz olarak
tanimlanabiliyorsa, bu sistem 2 serbestlik derecesine sahiptir. Her kitlenin konumu icin ayri bir
koordinat gerekir.

7. Bir sistemin konfiglirasyonunu tam olarak tanimlamak icin gereken bagimsiz koordinat sayisidir.

8. Basit bir sarkac (sadece salinim hareketi) veya yay-sénimleyici sistemi (tek dogrultuda
hareket).

9. Robot kolu, insan vicudu, arac suspansiyon sistemi.
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