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KUVVET YONTEMI i

[ 1.2.5 Hesapta Izlenen Yul]
1- Izostatik esas sistem segilir ve hiperstatik bilinmeyenler belirlenir.

2- X=0 ylUklemesi yapilarak M, ,N,,T, diyagramlari cizilir. Uzama ve kayma
sekildegistirmelerinin terkedilmesi halinde N, ve T, diyagramlarinin gizimine gerek yoktur.

3- X;=1 birim ylklemeleri yapilarak M ,N , T (uzama ve kayma sekildegistirmeleri

I

terkediliyorsa yalniz M, ) diyagramlari cizilir. Bu islemler n kere tekrarlanir.

4- Denklem takiminin §, katsayilari, §, yiikleme sabitleri hesaplanir. Bu terimlerin hesabi icin
carpim tablolarindan yararlanilir. 3, ve §, terimlerinde paydadaki EI katsayisindan kurtulmak
icin denklem takiminin tlim katsayi ve sabitleri ortak bir EI katsayisi ile garpilir. Buna gére, §,

I
ve §, terimleri yerine EI §, = j'MEMkT‘ds i BB = J'M,MﬂITcds terimleri hesaplanir. Burada

I. , herhangi bir atalet momentidir ve genellikle cubuklarin atalet momentlerinin en klglk ortak
kati olarak secilir.

5= Siireklilik denklemleri sayisal olarak yazilir ve ¢ozlilerek X, hiperstatik bilinmeyenleri bulunur.
6- Hiperstatik sistemlerin kesit zorlar diyagramlari gizilir. Bunun icin iki yoldan yararlanilabilir.
a) Sliperpozisyon denklemleri ile (M=M, +M,X, +M,X, + ...+ M.X )

b) Izostatik esas sisteme dis ylkler ve hiperstatik bilinmeyenler bir arada etkitilir ve diyagramlar
cizilir.



1.2.5 Hesaeta izlenen Yol (Devam)

5= Siireklilik denklemleri sayisal olarak yazilir ve ¢oziilerek X; hiperstatik bilinmeyenleri bulunur.
6- Hiperstatik sistemlerin kesit zorlari diyagramlar izilir. Bunun icin iki yoldan yararlanilabilir.
a) Stperpozisyon denklemleriile (M =M, +MX, +M,X, +..... + M X, )

b) Izostatik esas sisteme dig yiikler ve hiperstatik bilinmeyenler bir arada etkitilir ve diyagramlar
cizilir.

7- Sonuglar kontrol edilir. Kontrol icin Kapali Sureklilik Denklemlerinden (KSD) vararlanilir.
Hiperstatik sistemin ¢oziminin dogru olmasi halinde ¢6ziime ait M,N, T diyagramlari

M N T s : : A
M—ds+ |[N—ds+ [T,—ds=0 (i=1, 2, 3,....,n) KSD vi en cok %0.5 ile %1 r&latif hata
Mgrds+ Nggds+ [T ( b bl e ’

lle saglamalidir. KSD ile kontrol genel olarak i=1, 2, 3,.....,n icin n kere yapiimalidir.

Tlm terimlerin cebrik toplami }

Rélatif hata = AL
[ (+) ve (=) terimlerin toplamlarinin mutlak degerlerinin ortalamasi
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1.2.5 Hesapta Izlenen Yol ( Devam )

7- Sonuclar kontrol edilir. Kontrol igin Kapali Streklilik Denklemlerinden (KSD) vyararlanilir.
Hiperstatik sistemin ¢dziimlniin dogru olmasi halinde céziime ait M,N, T diyagramlari

M N i3
J-M'r ads | IN1 ﬁds + jT-I GF

ile saglamalidir. KSD ile kontrol genel olarak i=1, 2, 3,.....,n icin n kere yapilmalidir,

ds=0 (i=1, 2, 3,....,n) KSD vyi en cok %0.5 ile %1 rélatif hata

Rélatif hata — Tum terimlerin cebrik toplami
(+) ve (=) terimlerin toplamlarinin mutiak degerlerinin ortalamasi

Not: Rolatif hata hesaplanirken paydada bulunan (+) ve (-) terimlerin ortalamasi yerine,
(+) terimlerin toplami ile (-) terimlerin toplamimin mutlak degeri karsilastinlarak bunlardan
en klcik olan dikkate alinabilir.

Rolatif hatanin bulunmasi ile ilgili sayisal 6rmnekler
1) (+) terimlerin toplami : 20.5

(-) terimlerin toplami : -20.4

20.5-20.4=0.1

= rolatif hata = ] Ut =%0.5 »

-%(20.5+20.4) 4




A Tum terimlerin cebrik toplami
Rolatif hata = : : - _—
(+) ve (=) terimlerin toplamlarinin mutlak degerlerinin ortalamasi

Rolatif hatanin bulunmasi ile ilgili sayisal 6rnekler

2) (+) terimlerin toplami : 25150
(-) terimlerin toplami : -25300
25150-25300=-150

= rolatif hata = 150 =%0.6

% < (25150 + 25300)

3) (+) terimlerin toplami : 0.06
(-) terimlerin toplami : -0.05
0.06-0.05=0.01

= rolatif hata = L =9%18 X

%}«: (0.06 + 0,05)
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ORNEK 2
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CARPIM_TABLOSU JM. Mcds
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