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Dersin islenisi: 3 saat TEORI

Dersin web sayfasi: www.ilkerunal.com

Derse devam zorunludur. En fazla 4 hafta devamsizlik yapilabilir.

Ders baslangic saatlerine 6zen gosteriniz (09:30).

Dersin baslangicinda yoklama ainacaktir.

Ders esnasinda lUtfen kendi aranizda (veya kendi kendinize) konusmayin,
fisildasmayin, mesajlasmayin.

Dersi anlatan ve dinleyen kisilere litfen saygi gosterin.
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Sinifta yeme icme gibi faaliyetler yapilmayacaktir.
Cep telefonu vb. kisisel tasinabilir iletisim cihazlarinizi ders suresince mutlaka

kapall tutunuz.
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BURDUR MEHMET AKIF ERSOY UNIVERSITESI

KONULAR

KONULAR
Mihendislikte Dogru Cizgiler ve Grafikler

Mithendislikte Ikinci Derece Denklemler

Muhendislikte Trigonometri

Muhendislikte 2 Boyutlu Vektorler

MUhendislikte Karmasik Sayilar

Muhendislikte Sinuzoidler

Muhendislikte Denklem Sistemleri

Muhendislikte Turevler

Muhendislikte Turevler

Mihendislikte Integraller

Miihendislikte Integraller

MUhendislikte Diferansiyel Denklemler

Muhendislikte Diferansiyel Denklemler



STRAIGHT LINES (DOGRULAR) - FORMULLER VE UYGULAMALAR

Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari
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1. Dogrunun Genel Denklemi

. dogrunun eg@imi
. y eksenini kestidi nokta

. dogrunun uzerindeki herhangi bir
nokta
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/‘Standart Form

Ax+By+C=0

A, B, C : sabitler (A # 0 veya B #0)
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Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari
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2. Dogrunun Egimi

ki nokta arasindaki dogrunun egimi:

A(xl, YI) ’ B(x21 YZ)

J

Aci ile ifade edilen egim:

m = tan(0)

@ : dogrunun x ekseni ile yaptid aci

ot
<L
-~
-
aa
O
O
o




STRAIGHT LINES (DOGRULAR) - FORMULLER VE UYGULAMALAR

Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari

- 3. Noktadan Dodgruya Dik Uzaklik

Bir noktanin (x,, yo) dogruya uzakhgr:

l e Axo + Byo+C|

avd

A, B, C : dogrunun standart form katsayllarl

J

Egim-kesisim formu ile (y = mx + b):
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[mxo — Yo b|
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Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari |
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4. Paralel Dogrular

EGimi ayni olan dogrular paraleldir.

| y=mx+b; ve y=mx+bz

Iki paralel dogru arasindaki uzaklik:
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STRAIGHT LINES (DOGRULAR) - FORMULLER VE UYGULAMALAR

Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari

5. Bir Noktadaki Y Koordinati

x degeri bilinen bir noktadaki y koordinat:

| y=mx+b>b

Ayni x degerinde paralel dogru icin:

' y=mx+b>b'

b'=b+dy1+m?

(d: paralel dogrular arasi dik uzaklik)
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Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari e i \°\\ .
MAKU

6. Bir Dogru Uzerindeki Mesafe (lki Nokta Arasi)

ki nokta arasindaki diizlemsel mesafe:
e 2 2
S d=\/-(-x2—xl) + (Y2 — 1)
oY — -
O
2 (X1, 1) , (%2, ¥2)

10
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STRAIGHT LINES (DOGRULAR) - FORMULLER VE UYGULAMALAR

Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari

Mutlak Hata: X, - Olciilen deger

‘ E, = |Xm — X, ] X, : gercek (referans) deger
— | Ax : belirsizlik

Bagil Hata:

Yuzde Hata:

Belirsizlik (yaklasik):
X=Xp,tAx — XxE€ [x, - AX, X, + AX]




STRAIGHT LINES (DOGRULAR) - FORMULLER VE UYGULAMALAR

Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari

MAKU
8. Tarimsal Uygulamalarda Onemli Formiiller
G: qubre miktarn (kg)
Gubre miktar:: A: alan (ha)
D: doz (kg/ha)
% e e E: enerji (Wh, kWh)
E Enerji tuketimi: p. gzzr:w' kW)
5I t: zaman (h)
2 v: hiz (m/s, km/h)
O Hiz: V d: mesafe (m)
8 t: zaman (s, h)
i s ; L: uzuniuk (m)
Alan (dikdortgen): A W: genislik (m)
q . b: taban (m)
gkl A h: yOkseklik (m)
12 Daire alani: A r: yarcap (m)
Mesafe (2 nokta): d = \[(xz -2+ (Y2-y,)°  (xiy).
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STRAIGHT LINES (DOGRULAR) - FORMULLER VE UYGULAMALAR

Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari

9. Biriman Donlisiimleri (siKuflanianiar

 Biyiklik ~ Déniisiim Sonug

Alan 1ha=10000m2 | ha=10da
1da=1000m¢

Giibre / llag 1 ha = 10 da 1kg/ha = 0.1 kg/da
1 U/ha=0.11/da

Hiz 1km/h=0.2778m/s 1 m/s= 3.6 km/h

Enerji 1kWh=36x10°) 1Wh=3.600)
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Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari e i \°\\ /
MAKU
10. Dogru Denklemini Kullanarak Uygulama
Ornek: A(100, 50) ve B(400,230) noktalarindan
gecen dogrunun denklemi:

o’ . 230 - 50 180
< .LEGm: m=—m——m=— = 0.6
= gt 400-100 _ 300
,§ 2. bdegeri: 50=06(100)+b — b=-10
= 3. Denklemi: vy = 0.6x - 10

— ———

Paralel dogru (4 m kuzey tarafinda):

y = 0.6x —5.335
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Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari AN

1. Problem
Belli bir hizla hareket eden bir traktorun
frenleme sliresi boyunca;

e 0.75. saniyedeki hizi 35 m/s,
e 1.25. saniyedeki hizi 2.4 m/s'dir.

J

Buna gore;
o Dogru denklemini bulunuz.
e Egimini (ivmesini) hesaplayiniz.
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9 Baslangic hizini belirleyiniz.

o Traktorun durma suresini hesaplayiniz.
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Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari

24-35  -326
125-075 0.5

a=-65.2 m/s?

m Baslangic Hizi
v =at+b ve t=0.75s, v=35m/s
35=(-65.2)(0.75) + b
35=-489+b = b=83.9m/s

Vo = 83.9 m/s

J

ot
<L
-~
-
aa
O
O
o




STRAIGHT LINES (DOGRULAR) - FORMULLER VE UYGULAMALAR

Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari A
MEIAE§H awe
3. Hiz - Zaman Grafigi
Hiz (m/s) —— Hiz - Zaman dogrusu: v = -65.2t + 83.9
® \Verilen noktalar
Baslangic hizi
/ Vo = 83.9m/s
a4 (0, 83.9)
<L
—]
-
a4
’8 (0.75, 35)
0 / v=35m/s
(1.25, 2.4)
v=24m/s (1.287, 0)
, Durma ani
17 / / tstop = 1.287s

- Zaman (s)
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. Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari / i \0\\ /
MAKU
vy =-65.2t + 83.9 l
a4
<t
-
-
&
) . v
v=0 -€n:
o ¢
-

0=-652t+839 =

18
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Hassas Tarimda Dogrular: Robot Navigasyonu, Paralel Hatlar, Mesafe ve Sapma Hesaplamalari

MAKU
0.75 s'deki hiz (v,) 35 m/s
1.25 s'deki hiz (v,) 2.4 m/s
Y lvme (egim) -65.2 m/s?
5 Baslangic hizi (v) 83.9 m/s
E Dogru denklemi v = —-65.2t + 83.9
| U) Durma siiresi (tstop) 1.287 s
‘) & Onemli Not
« lvme negatif oldugu icin traktériin hizi
zamanla azalmaktadrr.
* Durma suresi, hizin sifir oldugu andir.
e 1.287 s sonunda traktor tamamen duracaktir.

7. Traktoriin Frenleme Siireci (Zaman Akisi)

t=0s t=0.75s t=1.25s t=1.287s
v=2839m/s v=35m/s V= 24m/s v=0m/s




	Slayt 1
	Slayt 2
	Slayt 3
	Slayt 4
	Slayt 5
	Slayt 6
	Slayt 7
	Slayt 8
	Slayt 9
	Slayt 10
	Slayt 11
	Slayt 12
	Slayt 13
	Slayt 14
	Slayt 15
	Slayt 16
	Slayt 17
	Slayt 18
	Slayt 19

