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Termodinamik ve Is1 Teknigi Anabilim Dali Ozel Laboratuvar Dersi

Riizgar Tiineli Deneyi Calisma Notu

Laboratuar Yeri: E1 Blok — Termodinamik Laboratuvari
Laboratuar Adi: Riizgar Tiineli

Konu: Riizgar Tiinelinde Model Uzerindeki Hava Hareketlerinin incelenmesi

Kullanilan Cihaz Donatim ve Malzemeler:
- Riizgar tiineli deney diizenegi

- Tiinele yerlestirilecek model

- Fanin hiz ayari i¢in frekans konvertori

- Fark basing ol¢er

- Pitot tiipleri

Teorik Bilgi:
Riizgar tiinelinde, tiinele yerlestirilen modelin olusturdugu basing kaybi belirlenir. Ayrica,
tiinel icerisindeki hiz dagilimi belirlenir. Deneyde sirasiyla; model tiinele yerlestirilir, fan hizi

ayarlanir ve basing dl¢timleri yapilir.

Modelin Tiinele Yerlestirilmesi:

Riizgar tilinelinde, basing Olc¢limlerini yapabilmek i¢in hazirlanmis, gorsel olarak da
izlenebilecek bir test hiicresi vardir. incelenecek parca dogrudan bu test hiicresine yerlestirilir.
Eger test edilecek parganin boyutu riizgar tiineline sigmayacak ise, acrodinamik agidan uygun,
Oleekli olarak kiigiiltiilmiis bir kopyasi tiinele yerlestirilebilir. Model tiinele yerlestirildikten

sonra, hava si1zintis1 olmayacak sekilde tiinel kapaklar1 kapatilir.

Fan Hiz1 Ayar:

Riizgar tlinelindeki hava akisini saglayan fanin devri degistirilerek, tiinel icerisindeki hava
hiz1 ayarlanabilmektedir. Bu amagla bir frekans konvertorii kullanilir. Frekans konvertorii ile
fanin enerji beslemesi yapilir ve frekans degistirilerek fan devri kontrol edilir. Boylelikle, test

edilecek olan model i¢in uygun hava hizinin ayarlanabilmesi miimkiin olmaktadir.

Basing¢ Olciimleri:
Test hiicresine yerlestirilen model iizerinden basing Ol¢iimii alinacak ise, hava hortumlari

tiinele monte olan manometrelere baglanir. Bdylelikle, model iizerindeki basing dagilimi




belirlenebilir. Modelin olusturdugu basing kaybi belirlenecekse, model Oncesinden ve

sonrasindan uygun noktalardan basinglar okunur. Bu degerler kullanilarak, modelin

olusturdugu basing kayb1 ve kanal igerisindeki hiz dagilim1 belirlenebilir.

Basing 6l¢iimlerini dogru noktalardan yapabilmek ve okunan basinglarin fiziksel olarak neyi

ifade ettigini bilmek bu noktada 6nem kazanmaktadir.

Bernoulli Denklemi:

;+V§+ gz = sabit

Bu denklem, akiskanlar mekaniginde daimi, sikistirilamaz akislar i¢in bir akim
cizgisi boyunca viskoz olmayan akis bolgelerinde kullanilir. Sabitin degeri, akim
cizgisi lizerinde basing, yogunluk, hiz ve yiiksekligin bilindigi herhangi bir
noktada hesaplanabilir.

Bernoulli denklemi, bir akigkan parcaciginin bir akim ¢izgisi boyunca daimi akisi
esnasinda akis, kinetik ve potansiyel enerjilerinin toplaminin sabit kaldigini ifade
eder. Bu nedenle, akis esnasinda akiskanin kinetik ve potansiyel enerjileri akis
enerjisine doniiserek (ya da tam tersi) basing degisimine neden olabilir. Bu olay
Bernoulli denklemindeki her bir terim yogunluk (p) ile carpilarak daha belirgin

hale getirilebilir:

V2 .
P +p?+pgz = sabit
Bu denklemdeki her bir terim basing birimindedir ve bu yiizden her bir terim bir
tiir basinci temsil eder.
P statik basing¢tir (dinamik etkileri igermez); akiskanin gercek termodinamik
basincini ifade eder ve termodinamik ve 6zellik tablolarinda kullanilan basingla

ayndir.

p72 dinamik basingtir; hareket halindeki bir akigskan izentropik olarak durmaya
zorlandiginda akiskanda meydana gelen basing artisini ifade eder.

9z hidrostatik basingtir, degeri secilen referans seviyesine bagli oldugundan
tam anlamiyla belirli bir basinci ifade etmez, yiliksekligin yani akigkan agirliginin
basing tizerindeki etkilerini hesaba katar.

Statik, dinamik ve hidrostatik basinglarin toplami toplam basin¢ olarak
adlandirilir. Bu ylizden Bernoulli denklemi bir akim ¢izgisi boyunca toplam

basincin sabit kaldigin belirtir.




Statik ve dinamik basinglarin toplami durma basinci olarak adlandirilir ve

asagidaki gibi ifade edilir:

Durma basinci, akis igerisindeki bir noktada akiskani izentropik olarak durmaya
zorlayan basinci ifade eder. Statik, dinamik ve durma basinglar1 Sekil-1’deki

gibidir.
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Sekil-1 Statik, Dinamik ve Durma Basinglar1

Belirli bir noktadaki statik ve durma basinglar1 dlgiildiigiinde o noktadaki akigkan

hiz1 asagidaki bagintiyla hesaplanabilir:

V = Pdurma -P
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Statik basing deligi basitce, delik diizlemi akis yoniine paralel olacak sekilde
cepere acilan kiigiik bir deliktir ve statik basinci dlcer. Pitot tiipii akiskanin basing
etkisini tam algilamak i¢in acik ucu akisa dogru yerlestirilmis kiiciik bir borudur ve
durma basincini Glger. Akan bir sivimin statik ve durma basinglarinin atmosfer
basincindan biiyiikk oldugu durumlarda, Pitot tiipii ve piyezometre tiipii (ya da
sadece piyezometre) olarak adlandirilan dikey, saydam bir boru Sekil-1’de
gosterildigi gibi basing deligine takilir. Sivi, piyezometre tiipiinde dlgililen basing
ile orantili bir siitun yiiksekligine (yiik) ¢ikar. Eger Olciilecek basinglar atmosfer
basincinin altindaysa ya da gaz akiskanlarin basinglar1 ol¢iiliiyorsa, piyezometre
tiipli bir ise yaramaz. Bu durumda yine statik basing deligi ve Pitot tiipii bu is i¢in
kullanilabilir. Ancak bunlarin, U manometresi ya da basin¢ doniistiiriicii gibi diger

basing 6l¢iim cihazlarina baglanmasi gerekir. Bazen, statik basing deliklerini bir




Pitot tiipii ile birlestirmek uygun bir ¢dziimdiir. Bunun sonucunda Sekil-2’de
gosterilen  Pitot-Statik tiipii elde edilir. Pitot-Statik tiipii bir basing
doniistiiriiciisiine ya da bir manometreye baglanarak dogrudan dinamik basinci (ve

bunun sonucunda da akigskan hizini) dlger.

Sekil-2 Pitot-Statik Tiipii




