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Ai :
uzaydaki yeri

Bi :
uzaydaki yeri

: Yalpa 
F ,eksenel :

Fz :
kuvveti (yalpa eksen sisteminde)

keas : Knots birimindeki 
l : H

L :
P
(moment kolu)

Mx,b :

Mx,y :
momentleri (yalpa eksen sisteminde)

:
Yalpa eksen sistemi merkezinden
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Tam eklemli rotorlarda, hatve (her 
yalpa 

kolektif hatve ve devri hatve (collective pitch and cyclic pitch) kumandalar
, in modifikasyonundan sonra eyleyicilere 

yalpa tabla ler ve 
ler. bir ucu yalpa 

hatve kolu Eyleyicilerden gelen hareket,
hareketi ile e ana 
rotordan elde edilen (rotor hub)

, kontrol 
u 

pedal kontrol ana rotordaki 

1'de, , yalpa ve 
mekanizman .

1: Ana Rotordaki Yalpa ve 

olan bir
eksenel etkisi di

. ilerleme- kuvvetinin ve 

lere etkisi incel
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Y1 

aerodinamik

in

Yunuslama (pitch bearing) yay momenti

-

hatve yunuslama momentinin
Denklem (1) ve Denklem (2)'de de 

[ , .

(1)

(2)

momentini bulduktan sonra eksenel kuvvet
Denklem (3) .

(3)

Denklem (3) " (moment kolu) ise
uzaydaki oryantasyonunu hesaplayan 

Kinematik model: Pal hatve 
sonra, Denklem (3) uygun moment kolu 

hesaplanabilmektedir , pal, ve hareketli 
yalpa . Hatve 

de hatve 
, hareketli ve sabit yalpa 

hesaplan .

Moment kol u h : , yunuslama ekseni ile hatve 

eksen sistemi
1 hareketli

eksen sistemine Bu eksen sistemi, bildiride "yalpa 

yunuslama ekseninin Y1 
palin ilerleme- hareketlerini 

bulun .

yeterlidir

bulun .
bir Bu hesaplama 

paramet

1 ve y1 hareketidir (z1).
(rijit 

. 1, y1 ve z1

1 1
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1 rek bulun . Sabit ve hareketli yalpa 
2

2: Sabit ve Hareketli Yalpa 

hesaplamak
Denklem (4)' , 

(4)

Denklem (4) -Raphson metodu [Smith, 1998] Denklemde Ai

na kadar tekrarlan . Bi parametresi x1, y1, z1

- 1, y1, z1 .

,
ik

.

Eyleyici kolu eksenel : Modelde

eksen sisteminin merkezine 
eksen sistemi merkezinde 

Yalpa 
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Yalpa , makas 

ndan dengelenir.

yalpa x1, y1 z 
z1 kadar mafsal

(spherical joint) olup 

uzaydaki konumu bulunduktan sonra
kol vet Denklem Sistemi (5), (6), (7) beraber

(5)

(6)

(7)

[Bauchau, 2016]

hesaplanara
Dymore' ve eyleyici 

ile 

UYGULAMALAR

3 ve 4'de bahsedilen ve Dymore'dan elde 
edilen pal n elde edilen ana rotor 

eyleyici ( 1)
. birinde sadece 

Y1 
girdi olarak kullan ir tanesinde pal 

yunuslama momentleri
-

(Mx,ilerleme- ) hesaplara dahil edilmezken in ara
Denklem (4) ve 

Denklem (3)
uzunluktur x1 ve y1 1

(5), (6), (7) buna 
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4 Ana Rotor ve Eyleyici Kolu Kuvvetleri 

3 ve 4'de g

Fakat ilerleme- veya kinematik denklemler 
se bile eyleyici 

. Bunun sebeplerinden biri, 
rinde daha 

potansiyelidir [Tao, Jianferg, Haowen, 2013].
sebep ise, h yalpa 

in .

3 ve 4 ilerleme-
- nin

naklanan dikey bir yunuslama momenti 
u momentin .
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hatve kolu l kuvvetlerin, pal 
nca,

Buna ilaveten, bu momentler
belirlenirken davranan ilerleme-gerileme 

eyleyici 
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