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OZET:

Alkagkan gticit kontrol ve iletim sistemleri bir diger adiyla gii¢ hidroligi konusu
ginimizde hem yurdumuzda hem de diinyada otomasyon ve elektronik sistemlerin de
geligmesiyle birlikte bityitk 6néﬁ1 kazanmistir. Artik makinalarin kontrol edilmesinde
zamandan tasarruf edebilmek amaciyla daha hizli ve daha dinamik sistemler ile mimkiin
olan en az enerji sarfiyattyla makina hareketlerini kontrol edebilmek igin gelistirilmis
sistemler kullanilmaktadir. Elektronik teknolojisinin de gelismesiyle birlikte hem
stasyoner hem de mobil sistemlerde ilerleyen senelerde ¢ok hizl: gelismeler
yasayacagimiz anlagiimaktadir. Konu ile ilgili olarak gelisen ve siiratle degisen diinyadaki
teknolojik gelismeleri tilkemize getirebilecek ve sistem tasarimi yapabilecek teknik
elemanlara ihtiya¢ duyulmaktadir Belki de tilkemizin 2000°li yallanin teknolojisine uyum
saglayabilmesi i¢in makina miihendisliginin bu 6zel ve deneyim gerektiren konusuna
hakim olmak hem yerli makina treticilerinin dig pazarlara agilabilmesi hem de makina
kullanicilarinin daha kisa zamanda ve daha az enerji sarfiyati ile biﬁm maliyeti diigiik
olan iriinlerinin dig pazarlarda rekabet sansina sahip olmasini saglayacaktir.

Konunun son derece giincel ve genis bir uygulama alanina sahip olmasi ve bu konu ile
ilgili genel kapsamli Tiirkge eserlerin ¢ok az olmasi nedeniyle gii¢ hidroligi konusunda
bir ¢alisma yapma geregini hissettim.Calismamin ilk boliminde genel olarak hidrolik
sistemlerin nerelerde kullamldig, simflandirmasi ile avantaj ve dezavantajlanindan
bahsettikten sonra ikinci bolimde hidrolik giig iletim ve kontrol sistemlerinde kullanilan
elemanlarin tamitilmasi ve iglevleri konusunda bilgi verme);e calistim.Tezin Gglincii
bolumiinde ise bir hidrolik sistemin ne sekilde tasarlanmasi gerektigini hesap 6rekleri

ile birlikte vermeye ¢alistim.
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Dérdiincii boliimde ise uygulama 6rnegi olarak segilen bir plastik enjeksiyon makinasinin
hidrolik devre semas: iizerinde agiklamalariyla birlikte hesaplamalarn yapilmgtir.

Bu tezin dordiincii boliimiinde verilen uygulama 6rnegi ve hesaplamalar agik sistem
hidrolik sistemlere bir 6rnek tegkil etmektedir kapali devre sistemlerin statik hesaplar tez
kapsamina alinmig, fakat dinamik analiz kismi tezin kapsami diginda tutulmugtur. Konuyu
daha ileri seviyelere gétiirmek igin hidrolik sistemlerin dinamik davramgim da inceleyen
tiirde galigmalar ayrica yapilabilir.

Tezin son bsliimiinii olusturan besinci béliimde ise hidrolik transmisyon sistemlerinin
analizinin bilgisayar destekli olarak nasﬂ.yapllabﬂecegine deginilmis olup program
algoritmast verilmistir.

Calismamin hem kendi mesleki agimdan ilerlememe hem de kullamici ve tasarimeilara

bir rehber olarak faydal olacagini umuyorum.

Tayfun ARIN.

Eylal 1996.



ABSTRACT :

Fluid power control and transmission system in other words fluid power has been getting
more important not only in the world but olso in our country due to proceeding
automation and electronic system.By considering machine control , developed systems
are being used in order to avoid waste of time and energy. While electronic technology is
progressing ,it will be noticed that rapid devolopement in stationery and mobile system
will be seen in the future.

Engineers and technicans should make proper system design so that we can be
competitive in other markets. Providing that using optimum designs ,our machine
manufacturer will enter foreign market easily .The subject has an actual and immense
application field and there is no specific information in Turkish. For this reason , I felt
that a study on this matter would be very needful.

In the first chapter ,it is discussed in which areas hydraulic systems are being used ,their
classificarions ,advantages anddisadvantages. The second chapter consists of introduction
of components and their functions which are used in hydraulic power transmissions and
control. The subsequent chapter discusses with examples how the hydraulic system
should be designed. In the fourth chapter an example of a plastic moulding machine
hydraulic circut discussed and calculations were given.In the last chapter it is discussed
how é typical open loop hydraulic system should design with computer aided techniks
and algorithm is given.Close loop systems are considered only in the static calculations.It

does not comprise the dynamic analysis can be done in the future to progress the subject.



I hope that this study helped me to proceed my proffessional carrears and it will be

he]pful and guide for engineers and users.

Tayfun ARIN,
Eylul 1996



o

AKISKAN GUCU KONTROL VE ILETIM SISTEMLERININ
TASARIMI VE UYGULAMASI

1. BOLUM

1.0.GIRIS

Guntimiizde enerji iletimi konusunda biiyiikk geligsmeler yasanmaktadir. Onceleri
daha yaygin olarak kullamlan mekanik bilimi diger bilim dallanmn da gelismesi ve
cagimizin bir gerefi olarak diigiinebileceimiz otomasyon konusunun da
yayginlagsmas: ile uygulama sahasini daraltmigtir. Degisen ihtiyaglar giic iletimi
konusunda mekanigin diginda elektrik, elektronik, hidrolik ve pnématik gibi
yontemlerin de gelismesine neden olmugtur. Bu segeneklerin herbirinin degisik
uygulama alanlan olup, hidrolik sistemlerin ¢ok degisik kumanda sekillerine ve
biytik giiglerin iletimine olanak vermesi bu yéntemin segilmesindeki en 6nemli
nedenlerden biri olmustur.

Hidrolik sistemler bityiik kuvvetlerin kumandasini gerektiren yerlerde, endiistride :
preslerde , takim tezgahlarinda , plastik enjeksiyon ve sisirme makinalaninda,
demir ¢elik endustrisinde ; ingaat mihendisliginde: baraj ve bentlerde , képri
hareketlerinde , maden makinalarinda, tiirbin ve reaktérlerde, is makinalarinda,
ekskavatorlerde , otomotiv endisstrisinde, ugak sanayiinde ve gemiler ve askeri
savunma sanayiinde ve bunlann disinda kalan bazi 6zel uygulamalarda kullanim
sahasi bulmustur.

Bu tez’in konusu ve igerigini olusturan “hidrolik” (sikigtinlamayan akiskanlar
araciligiyla kuvvet ve hareketlerin iletimi ve kontrolu) konusu incelenirken ilgili
komponentlerin kisaca tamtimi, ¢alisma prensipleri ve konstriikktif yapilarmm
agiklanmast ve bu elemanlarla olusturulan sistemin ne gekilde tasarlanacaginin
hesap ornekleriyle birlikte verilmesi, endiistride kullamilan bazi hidrolik devre
ornekleri ile dizayn algoritmasinin olugturulmasina ¢aligilacaktir.
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Enerji iletiminde kullanilan akigkanlar genellikle madensel yaglardir.Bunun diginda
sentetik akigkanlar, su ve yag-su ¢ozeltileri de kullamilmaktadir. Akigkanlar
mekanigi iki bolime ayrihr.

Hidrostatik :

Duran akigkanlar mekanigi

Hidrodinamik: hareketli akigkanlar mekanigi

Hidrolik sistemlerde enerjinin gevrim semasi agagida gosterilmistir.

TAHRIK KULLANICI
Elektrik motoru, Hidrolik Hidrolik | Hidroliksilindir | Harekete
igten yanmah Pompa ; ayar ve kontrol | Hidrolik motor gegirilen
motor veya gaz organlarn eleman
tirbtnii
Elektrik yada Mekanik | Hidrolik enerji | Hidrolik enerji| Mekanik
151 enerjisi enerji enerji

Yukandaki sema incelenecek olursa bir hidrolik sistemde akigkana enerji veren bir
gevirici olarak hidrolik pompa bulunur. Bu geviriciye gerekli tahrik giiciinii
verebilmek i¢in genellikle elekirik motoru yada i¢ten yanmali bir motor kullamlir. -
Ancak mekanik yollardan da bu tahriki salamak mimkiindiir. Dolayistyla ilk
hareket dizenefinin saftindaki mekanik enerji hidrolik pompa ¢ikisinda hidrolik -
enerjiye donistiriilmis olur. Enerjilenen akigkana istenilen basing ve debi degerinde
gesitli ayar ve kontrol organlanndan gegirilerek kumanda edilebilme olanag: saglanir
ve nihayetinde bir hidrolik silindir yada motor vasitasiyla eksenel yada radyal yénde
bir hareket elde edildikten sonra harekete gegirilmek istenen elemanlardan mekanik
enerji alinir. Dolaystyla bir tork+ devir bileskesi bir noktadan bir diger noktaya
birtakim kumanda olanaklariyla degisken olarak taginmis olur.




HIDROLIK SISTEMLERIN AVANTAJLARI DEZAVANTAJLARI

Hidrolik sistemlerin diger sistemlere nazaran bazi avantaj ve. dezavantajlan
vardir.Bunlar su sekilde siralayabiliriz.

AVANTAJLARI:

-Hidrolik sistemlerde agirlik/gli¢ orami diguktiir.

-Hidrolik sistemlerde yiike gére kuvvet yada moment degisimi otomatiktir.

-Hareket serbest durumdan tam yiik altinda baglayabilir.

-Cevap hizlan ¢ok yiiksektir.

-Kademesiz olarak yiik degerlerinin siirekli kontrolu muimkundar.

-Asin yiikten korunma basittir. Yk degigikliklerinden az etkilenirler.

-Gerek hizli hareketlere gerekse ¢ok hassas yavas hareketlere uygulanabilir.
-Hidrolik akiilerde enerji depo edilebilir.

-Asin yiiklemelere karst emniyetli bir sekilde koruma saglanabilir.

-Ilerleme giicii kadar frenleme giicii saglanabilir.

-Fleksibilitesi vardir.

-Basit bir tahrik sistemi ile hidrolik enerji istenilen yerde mekanik enerjiye
gevrilebilir.

-Hidrolik sistemlerin elektriksel sistemlere nazaran bir diger avantaji da agifa gikan
1stmin akigkan vasitasiyla taginarak sofutma isleminin gerceklestirilebilmesidir.

DEZAVANTAIJLARTI:

~-Hassasiyetin artmasiyla maliyet artmaktadir.

-Hidrolik elemanlar ¢ok dar toleransla imal edildigi igin kirlilige karsi cok
duyarhdir.

-Kullamilmakta olan hidrolik sivilarin bazilan yanici oldugundan kagak sonucu
yangin tehlikesi olusturabilir.

-Hidrolik sivilar sistemde olabilecek sizintilar sonucu ortama yayilip kirlenmeye yol
acabilirler.



1.1. HIDROLIK SISTEMLERIN SINIFLANDIRILMASI

Hidrolik sistemler agik veya kapali sistem olmalarina gére yada kullanilan pompa
ile motor tiplerine gore stmiflandinlabilirler.

Acgik devreli sistemler genellikle eksenel hareketlerin istendigi durumlarda
kullanilir Bu tir sistemlerde hidrolik depodan (tanktan) beslenen yag ile pompa
caligtirilir ve akigkan belirli basing ve debide kontrol elemanlarindan gegirilerek
kullanmiciya (hidromotor veya silindire) ulagtinilarak hidrolik gii¢ elde edilir.

Acik devre sistemlerde kullanicidan dénen yag tanka bosalir.

Kapah devre sistemler sadece tork transmisyonu igin kullanilir ve hidromotorun
¢ikig portu pompanin giris portuyla baglantilidir.Bu tip sistemlerde hareketin yonii;
moment veya hiz degerleri pompa veya motor (izerinden kumanda edilebilir. Kapali
devre hidrolik transmisyon sistemlerinde sistem hatlan bir sarj pompasi vasitasiyla
stirekli pozitif basingta tutulur. Sogutma ve filtrasyon islemleri de sarj pompasi ile
saglanir.Bu tiir sistemlerde tank boyutlan kugiik olup sadece sarj pompas: debisi
tanka doner.Ana pompadan ve motordan tanka baglant: yoktur.

Bir diger smiflandirma sekli de hidrolik sistemlerde kullamlan pompa yada
hidromotorlarin sabit yada degisken debili olmasina géredir. Kullanilan bu eleman
kombinasyonlarinin sonucu olarak farkl tork yada hiz degerlerine ulagilabilir.
Asagida kullanilan pompa yada motor tipine gore hiz yada tork degerlerinin nasil
degistigi gosterilmektedir (Watton, J:Fluid power systems , 1990)

Transmisyon Tipi nm/hp T/ Tp

Sabit deplasmanili Sabit Sabit
pompa ve motor

Degisken deplasmanl 0 — (Dp/Dm)meks. © —> (Dm/Dp)min
pompa

sabit deplasmanl
motor

Sabit deplasmanli (Dp/Dm)maks. —> (Dm/Dp)maks. — 0
pompa
degisken deplasmanli
motor

Degisken deplasmankt 0> w0 —>0
pompa ve motor '




Asagida agik ve kapal hidrolik devrelere 6mek olmak tizere birer devre gemasi
goérilmektedir.

—
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ACIK DEVRE HIDROLIK TRANSMISYON SISTEMI
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KAPALI DEVRE HIDROLIK TRANSMISYON SisTeMi



2.BOLUM

2.0.HIDROLIK TRANSMiSYQN SISTEMLERINDE KULLANILAN
ELEMANLAR VE ISLEVLERI

2.1.POMPALAR VE MOTORLAR

Pompalar bir elektrik motoru, bir igten yanmali motor veya bagka bir tahrik
kaynagindan aldif1 mekanik enerjiyi akigkana aktararak yagin uygun basing ve debi
degerine ¢ikmasimi saglarlar. Kisaca pompalar akiskanin bir noktadan digerine
aktarilmasim saglarlar Pompalar sabit yada degisken debili olmak tlizere iki gruba
ayirmak mimkiindir.Sabit debili pompalar isminden de anlasilacag: tizere, belli bir
devir sayisi igin sabit bir debi verebilmek lizere tasarlanmiglardir.Degisken debili
pompalar ise sabit tahrik hizinda dahi,debileri degisik sekillerde kumanda edilebilen
tirde bir yaptya sahiptir. Gunimiizde hidrolik giic iletiminde kullamlmak iizere
disli,paletli,radyal pistonlu, eksenel pistonlu,vidalt vs. pompa tiirleri gelistirilmistir.
Debisi ve basinct elektronik sinyaller ile ayarlanabilen pompa tirlerine de
giiniimiizde sik¢a rastlamaktayiz.Pompanin tiirii her ne olursa olsun akis denklemini
asagdaki gibi ifade etmek mimkindiir.

Qp= (Dp.Dp.T]vp (2 1)

Nip= Nvp.Nap (2.2)

Pompa igin gerekli mekanik giig ise;

w o Do@p (B =)

olarak ifade edilebilir. 2.3)
N

Burada kumanda edilen degisken Dp pompa deplasmanidir. op genellikle sabittir
veya sabit kabul edilir.

Hidrolik motorlar basincli akigkandan aldig1 enerjiyi bir donme hareketine gevirirler
Bu sayede motor saftinda bir donme momenti olusur ve gesitli amaglar igin
kullanilir. Hidromotorlar pompalarin galisma prensibinin tersidir. Bu nedenle motor
karakteristikleri asagidaki formiilde gorildiugi gibi ifade edilirler.

Q. =22:®=  Burada Dm kumanda edilebilir degiskendir. 2.4)
N
MNtm = Tjvm. Tjmm (25)

Motorun tirettigi tork glicii ise

Tm = Dm.(P1-Po ).nun  sekilde ifade edilir. 2.6)



2.1.1.DISLI POMPALAR VE MOTORLAR

Digli pompalar iki ana gruba aynlirBunlar igten ve digtan disli pompalar
seklindedir.Digli pompalar sabit debilidir.

Daistan digli pompalarda dislilerden biri motor tarafindan tahrik edilir. Dénen digliler
digli ile gévde arasina alinan yag1 emis tarafindan alip, basing tarafina iletir. Bu tip
pompalarda genelde 1,5-100 cm®/devir arasi deplasmanlar ve 250 bar’a kadar '
basinglar saglanmaktadir. Digtan disli pompalar sesli ¢aligirlar.

Igten digli pompalarda prensip aym olup disliler arasmna yerlestirilmis hilal
yardimiyla diglilerin yagla dolmasi ve yagin basing tarafina iletilmesi saglanir.

Govde

Digli.Rotor
QGerotor Elemani

Basing kismt “ Emig Kism1

Sekil 2.1.1.1.Gerotor tip pompa.

Digli pompalarin ve motorlarm

- Avantajlan

a)Imalat1 kolay ve ucuzdur.

- Dezavantajlan

a)Pompanin aginmasiyla verimleri cabuk diger.

b)Sesli galigirlar.

c)Arizalandiginda tamir imkam yoktur.Govde-disli arasi bosluk arttifinda goérev
yapamazlar.

d)Ariza halinde degistirilmesi zaman alir.

e)Yiiksek basinglara ¢cikamazlar.



.Emis kismi..

Igsel Disli

Yag Hicreleri

Sekil 2.1.1.2.Igten disli pompa.

Dislilere Gelen Kuvvetler Basmg¢ Kism

o I AT
: | i I

i
Disli

Déniils Yonl

.....

Yag Hucreler Emis K1smi

Sekil 2.1.1.3.Distan disli pompa.



2.1.2.PALETLI POMPALAR VE MOTORLAR

Paletli tip pompalar ,mil iizerinde dénen bir rotor ve iizerine radyal yonde
yerlestirilmis paletlerden olusan grubun yuvarlak veya eliptik bir stator iginde
dénmesinden olugur.Rotorun donmesiyle genisleyen palet hiicreleri akigkanla
dolar.Hiicreler en biyikk hacme ulagtifinda,paletler emis tarafindan ayrilip,basing
tarafina gegerler.Burada gittikge daralan hiicre akigkani basing hattina iter. Yuvarlak
statorlu tip pompalarda rotor-stator eksen kagiklif1 arttikga pompa debisi artar.Bu
ozellik pompa basincinin statorun bir tarafindaki pistonun arkasina verilmesi, diger
tarafinin ise bir yay ile dengelenmesi neticesinde,istenilen bir basingta statorun
itilerek pompa debisinin sifirlanmasi,fakat basincin korunmasini saglar.Boylece
kullanicimin hareketi kadar debi iletilir ve galigma basinci sabit tutulur.Enerji
kayiplann ve 1sinmalar en alt diizeye indirgenmis olur.Bu tip pompalara basing
duyarli pompalar denmektedir.Bu tasarimin bir dezavantaji rotorun bir tarafinin
basigli olmasi dolayisi ile milin bir tarafina dogru sfirekli radyal bir kuvvet
olusmasidir. Bu durum, bu tip pompalarin daha yliksek basinglarda kullaniimasim
engellemektedir.Bu tip paletli pompalar sessiz ve verimli galistiklarindan takim
tezgahlan,matbaa v.b hafif makinalarin tahriki igin idealdir.

Paletli pompalarin bir bagka tiiri de igten paletli ,dengeli tip pompalardir.Bu
pompalarda son zamanlarda 300 bar’a kadar basinglar elde edilmistir.Bu tip
tasarimlarda rotor aymi olup ,stator eliptik bir hal almis ,iki ayr1 emis ve iki ayn
basing bélgesi karsilikli olarak yerlestirilmistir.Bu sekilde saft tizerindeki net kuvvet
sifir olup ,pompa performans: da artmaktadir.Paletlerin digariya agilmasi,pompa
basincinin palet dibine beslenmesiyle daha da kuvvetlenmis bdylece pompa verimi
arttirlilmigtir. Paletli pompalarin en belirgin 6zellifi,asinma ve Omriiniin dolmasi
neticesinde pompa karticinin deZisebilmesi ,bdylece ¢ok basit ve kisa siirede
pompanin tekrar ilk anki durumuna getirilebilmesidir.Ayrica bu tip pompalarda
aginma neticesinde paletler genisleyerek boslugu doldurabilmekte,bdylece pompa
kirli ve zor kosullarda dahi gorevini yerine getirebilmektedir.Bu nedenle paletli
pompa ve motorlar is makinalar,haddehaneler,plastik enjeksiyon makinalar v.b.
uygulamalarda vaygin olarak kullanilmaktadir.

% Donds Yoni
Ring - Emis Kism ' n— ‘\

Rotor Emis Kismu Kargihkl Basg s

Yerlestirilmesiyle
Dengeleme Saglanr.

Sekil 2.1.2.1.Dengelenmis tiirde paletli pompa
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Paletli pompalarin ve motorlarin;

Avantajlan

a)Sessiz ¢alisirlar

b)Yenilenmesi kolay ve ekonomiktir.

¢)Bakimlar ¢ok kisa stirede, pompa yerinden sokiilmeden yapilabilir.
Dezavantajlan

a)Disli pompaya gore daha pahalidir.

b)Yiksek basinglarda galisamaz (250 bar’in {izeri)

c)Volimetrik verimleri digiiktir.

Govde I¢ Yiizeyi

Kagikhk

Yag Hicrelerl

Saft
Basing Kismm
Emis Kismi =>

De:ngelenmemis .
‘Tasanmdan Otirt
Safta Gelen Kuvvet

Govde Paletler

Sekil 2.1.2.2.Dengelenmenmis tiirde paletli pompa tasarimi.
F— Kagiklik

Merkezleme Yayr . omoieee B Civatast

Rotor Ekseni Ring Ekseni :
Sekil 2.1.2.3. Dengelenmemls tirde degisken deplasmanh paletli pompa tasarimu.
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2.1.3.PISTONLU POMPALAR VE MOTORLAR

Pistonlu pompalar radyal ve eksenel pistonlu olmak tizere iki gruba ayrilirlar. Radyal
pistonlu pompalarda pistonlar ecksantrik mil’e dik olarak siralanmigtir Milin
tahrikiyle pistonlar hareket eder.Her piston iizerindeki ¢ek valf yardimiyla emme-
basma tulumba gibi galigir.Cikis debisinin darbesiz olmasi igin piston sayisi genelde
tek olur.Radyal pistonlu motorlar disik devirlerde yilksek tork degerlerine
cikabilmeleri nedeniyle is makinalar,bityiik plastik enjeksiyon makinalari, sondaj
makinalari,demir ¢elik endiistrisi v.b.uygulamalarda kullamlr.

Eksenel pistonlu pompalarda g¢aligma prensibi degisiktir. Bu pompalarda pistonlar
bir yuvarlak silindir blogu izerine eksenel olarak yerlestirilmistir.Pistonlarin
arkasindaki pabuglar egik plaka tizerinde kayarlar.Baski ringi pistonlarin egik
plakaya sirekli temasim saglar.Pistonlar plakamin algak ve yiksek ucunda
gezindikge, yuvarlak blok iginde hareket ederler.Blok arkasindaki yarimay sekilli
kanallardan basing ve emis hatlari alinir.Unite basingli yagla beslendiginde itilen
pistonlar egik eksenli milde ddnme momenti yaratirlar.Bu tip pompalarda egik eksen
agisimi degigtirerek pompa debisini degistirmek miumkindir. Egik eksen bir yay ile
itilerek sabit agida tutulur.Pompa basinci egik plakanin karg: tarafindaki bir pistona
verilerek ,belirli bir basingta plaka agisi sifirlanir,fakat basing sabit kalir.

Eksenel pistonlu pompalann sabit gii¢ ¢eken yitke duyarli basing veya debiyi
ayarlayabilen debisi elektronik sinyal ile kumanda edilebilen tipleri mevcuttur.
Pistonlu tip pompalar digerlerine gére daha hassas temizlik ve ¢aligma kogullar
gerektirirler.

Pistonlu pompalarin ve motorlarin;
- Avantajlan

a)Verimleri ytksektir.

b)Yiksek hizda galisabilirler.

¢)Yiiksek basingta ¢alisabilirler.

d)Cok degisik kumanda olanaklan vardir.

- Dezavantajlan

a)Diger pompalara gore daha pahalidir.
b)Kirlilige kars1 hassastirlar.

¢)Bakimi ve yenilenmesi zordur.
d)Pahalidirlar.



Basin¢ Ventili

Piston
Emis Ventili

Eksantrik Mil

Basmg Ventili

Emis Ventili

Kovan
Yay

I¢i Delik Piston

Sekil 2.1.3.2.Radyal pistonlu pompa.(2)



Basing Ventili

Piston

NN et nse

. | Piston Elemanlar
Sekil 2.1.3.1.Radyal pistonlu pompa.(1)
, Yuva  Dasmg Ventili
Emig Ventili
Kovan
Yay
I¢i Delik Piston
Eksantrik Mil

Govde

Sekil 2.1.3.2. Radyal pistonlu pompa.(2) . )
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Valf Pleyti

~ Donds Yoni

‘Basm¢ Kismu

Kayma Plakas:

Piston Baglanti Plakas1

Silindir Blogu L
. Pistonlar -
Sekil 2.1.3.3.Degisken deplasmanli eksenel tip pistonlu pompa.
Silindir Blogu Piston Kolu

Universal Baglanti

Yag Piston’un Silindir
Igerisinde Ilerlemesiyle
Sisteme Gonderilir.

e

Donel Saft Pistonlarn Ileri-Geri
Gitmesini Saglar.

. Emig Kismu
Sekil 2.1.3.4.Degisken deplasmanli egik eksenli tip pistonlu pompa.
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—| [< Strok Uzunlugu -

Strok 0

Maksimum Kayma '
Plakasr Agsr Ko Deplasman Ve Aguss  Kema Plakast Ags
(Maksimum Deplasman)

Sekil 2.1.3.5 Eksenel pistonlu pompada pompa deplasmaninin degigimi.

Maksimum Piston Stroku

- Maksimum Ag¢1

smi Strok

Kismi Ag1 *

Ac 0

Sekil 2.1.3.6.Egik eksenli pistonlu pompada pompa deplasmaninin degigimi.
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2.1.4.VIDALI POMPALAR VE MOTORLAR.

Bir gdvde igerisinde iki veya daha fazla sayida mil yataklanmistir.Sag vidali ortadaki
mil pompa mili ile tahrik edilerek donme hareketini sol vidali diger iki mile
iletir Boylece digtaki miller ile iki girisi kapali bir hacim olugturulur.Akigkan
hacmini degistirmeksizin milin dénmesiyle emis kismindan basing kismina sirekli
yer degistirir. Béylece siirekli, esit ve darbesiz bir akig saglanir.

ﬁaémg: Kismu Emis Kism
A v o

Sekil 2.1.4.Vidali pompa.
2.2.SILINDIRLER

Hidrolik silindirler dogrusal hareket ve kuvvet iletimi igin kullanilirlar. Silindir
kuvveti basing kuvveti etkisi altinda bulunan piston yiizeyi ile ¢galisma basincina
baglidir. Tek etkili ,¢ift etkili, dalma pistonlu, yay déniisli, teleskopik vb. gibi tipleri
vardir. Silindirce uretilen kuvvet asagidaki gibi ifade edilebilir.

F=Ph.An-Pr.Ar 2.7)

Eger silindir tek etkili ise bu durumda yukaridaki formiil ;

F=Ps.A Sekilde olacaktir. (2.8)
Silindir hiz1 verilmigsse bu takdirde debi;
Q=A.v formulayle hesaplanir. 2.9

Eger silindirin 6n ve arka taraftaki mil 6lgiileri birbirinden farkli ise silindirin ileri
ve geri doniis hizlan da birbirinden farkli olacaktir.
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23.VALFLER
2.3.1.YON KONTROL VALFLERI

Isminden de anlagilacagi gibi bu valflerin gérevi basingh akigkanin akig hareketinin
baglatilmasi, durdurulmasi, yoniintin degistirilmesi ile silindir yada hidromotorun
hareket yoniniin ve durus konumunun belirlenmesinde kullanilir. Konum sayisi,port
sayist ve orta konumun durumuna gore smflandinlirlar. Agik merkez, kapali
merkez, tandem merkez ve difer tipleri mevcuttur. Yén kontrol valfleri girig
portlarimin nominal ¢ap Olgiisi ve dayanabilecekleri maksimum basinca gore
boyutlanirlar. Bir yon kontrol valfinin basing kayiplan valfin iginden gegen debiye
gore degisir ve imalatg1 firmanin yapilan deneyler sonucu bulunan debi (Q) - basing
kaybi1 ( AP kayip) egrilerinden istifade ile bulunabilir ve ikinci derece bir bagmntidir.
Dizayn igin bu kayip miktar bir % ile verilebilecegi gibi kayip katsayilan c1,¢2,c3
olan ikinci derece bir denklem olarak da ifade edilebilir. Bu 6nemli gérevi yerine
getirmelerinin yanisira yon kontrol valfleri operasyon ve ¢alisma yapilan itibariyle
farklilik gosterirler. Valfler, asagida belirtilen temel karakteristiklerine gore
siniflandirilabilirler.

- igerdikleri valf elemamn tipine gére; Popet tipi siirgiilii veya popetli rotary strguli,

kayar stirguli

- kumanda sekline gore ;el kumandali, mekanik , pnématik, hidrolik, elektrik yada
bu segeneklerin kombinasyonu olabilir.

- akis yollarimin sayisina gore; iki yollu, ti¢ yollu, dért yollu v.b.

- ebat : valfin tizerindeki debi gegis portunun nominal olglisiine gore yada

gecirebilecedi debi miktarina gére direkt uyanli yada pilot uyarili.

- baglant: sekli: Flangli, ara pleyt baglantili, boru baglantili, manifold baglantili vs.

Hidrolik sistemlerin projelendirilmesi esnasinda bazi semboller kullanilmaktadir.
Bu sembollere bakarak makina sisteminde yada projede kullamilmakta olan valfin
islevi hakkinda bazi bilgilere sahip oluruz.. Bu semboller bize valfin kumanda
seklini ve valf siirgiisiiniin ¢aligma kosulunda hangi pozisyonlarda bulunup, hidrolik
yaga nasil yon verdigini gosterirler. Ekler kisminda bu valf sembollerini ve valflerin
caligma geklini gormekteyiz. Herbir kutucuk bize valfin ka¢ konumlu oldugunu
belirtir 2 konumlu, 3 konumlu gibi. Valfin yol say1s1 i¢in valfe giren ve ¢ikan toplam
port sayisin1 bilmek yeterlidir. Bu sayede valfin kag konumlu ve yollu oldugu tesbit
edilmis olur. 2 yollu 2 konumlu yada 4 yollu 3 konumlu valf gibi.
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Alternatif Akiml . Dogru Akimlt

Havada Caligan Bobin === 2 vy Havada Caligan Bobin

Surgii Ayar Civatalar Kovanlar
Sekil 2.3.1.1.Direkt uyanli tip yon valfi

Sekilde valfin sol bobini alternatif akimda galisan havali tip bobini, sag bobini ise
dogru akimda ¢alisan havali tip bobini g6stermektedir.

BB GIROSOCEH

Pilot Valfi w2 ‘ 7

QOODOOS

Ana Valf

f¢ten Uyan Hatti

XT A P B Y )
Sekil 2.3.1.2.Pilot uyarih sirgilii tip yon kontrol valfi.

Yay

Sag Yay
Hiicresi

Stirgi
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2.3.2 AKIS KONTROL VALFLERI

Hidrolik devrelerde bazi noktalardan gegen debi miktarina kumanda ederek
hidromotorun yada silindirin hizin1 kontrol etmek mtmkiindir. Silindirin hiz: etkili
capmma ve silindire giren yada ¢itkan yagin miktarina baghdir.Biyiik captaki bir
silindirin strokunu tamamlayabilmesi igin aym stroktaki daha kugik ebatl bir
silindire gére daha fazla yag miktarina ihtiyag gosterir ve strokunu daha geg
tamamlar. Bir yiike giden debinin veya g¢ikan debinin ayarlanmasi ile yiik hizimin
kontrolti miimkiindar. Aksi taktirde sadece pompa debisi degistirilerek yik hizt
" kontrol edilebilir.Akis kontrol valfleri ile yiike giden yada yitkten gelen debi bir
bagka yere aktanlabilir veya kisilabilir.Debi degerine etki
eden 3.faktér bulunmaktadir; bunlar kisici iizerindeki basing farki, akigkan
viskozitesi ve orfisin olgisiidirBu faktorlerden herhangi birinin degismesi
durumunda debinin de degisecegi goriilir. Debi-basing iligkisi ikinci derecedendir.

2.3.2.1. YUKE GIDISI KISAN AKIS KONTROL VALFLERI

Bu tiir valflerde akis kontrolii pompadan hidromotor yada silindire giden hattin
arasina konulmak suretiyle gergeklestirilirBu sayede hidromotor yada silindire
giden akiskan miktan kontrol edilir. Pompanin basing hattindan basilan ve akig
kontrol valfinden kisilan debinin geri kalan kismi emniyet valfi araciligiyla tanka
geri bosaltiir veya baska bir kullaniciya aktarilirBu tir kullanimin avantaj
stirttinmeli tir yikte bulunan silindirin hizim1 kolayca kontrol edebilmektir.Ancak
yiik kagma egilimi gosteriyorsa bu durumda piston veya motor heniiz éniindeki bos
alana yag dolmadan kagacak, dolayisiyla yiikiin kontrolsiiz bir sekilde hareketine

neden olacaktir.
A B

|

Sekil 2.3.2.1.Yiike gidisi kisan akig kontro] valfi.




2.3.2.4 BASING VE SICAKLIK DUYARLI HASSAS AKIS KONTROL VALFLERI

Bunlar hassas debi ayar valfleridir.Yik degismeleri ile kumanda valfi iizerinde
meydana gelen basing disimlerinden etkilenmeden hep sabit debiyi
gegirirler.Sicaklik duyarl: olanlar vizkozite degisikliginden de etkilenmezler.

° - Sicaklik duyarl: stirgt, ——

/ c}-_—i\\ Lale ayar civatas:.

e

Kompansatér.

Sekil 2.3.2.4. Basing ve sicaklik duyarh hassas akis kontrol valfi.
2.3.3.CEK VALFLER

Cek valfler sadece bir yone akis olmasim saglarken diger ydne dogru olan akisi
sizdirmaz olarak keserler.Cek valfin sematik halde gosterilis tarz1 asagidaki gibidir.
Genel olarak i¢ yapilarinda yay kuvveti ile sikistinlmaya caligilan.bir bilya ya da
popet bulunur. Akis yay kuvvetini yenecek giice ulastifi zaman gerceklesir.Geriye
dogru akis miimkiin degildir.

Govde POPPET

Akig Olmaz ; ‘ Serbest Ak

—O—

Sekil 2.3.3.Cekvalf.




2.3.4.0N UYARILI CEK VALFLER

On uyanli ¢ek valfler, basit ¢ek valflere karsiiik, kapama ydniinde de aksi
gecirebilme 6zelligine sahiptirBu valfler basing altindaki devrelerde sizdirmazlik
saglama, askida olan yiikleri tutma seklinde kullamlirlar.X hattindan verilen basing
kontroluyla ters yﬁnde akis saglamak miimkindir.

Dekompresyon popet'i.

Pilot basinc: pistonu
ileriye dogru iter.

Sekil 2.3.4.0n uyanl: gekvalf.

2.3.5.ON DOLDURMA VALFLERI

On doldurma valfleri, yiksek kapasiteli, én uyarili gek valflerdir.Biiyitk hacimli
silindire hzla,yiiksiz olarak yag doldurulmasinda kullanilir Presler ve aliminyum
ekstriizyon preslerinde sik¢a kullamilirNormalde agik ve normalde kapali tipleri
vardir.X hattindaki basing uygulamasiyla agilir veya kapanir.Emniyet istenilen
uygulamalarda normalde agik sekli kullanlir.

Sekil 2.3.5.0n doldurma valfi.




2.3.6.BASING EMNIYET VALFLERI

Bu valflerin gérevi sistem basincini kontrol ederek belirli degerleri agmasim
engellemektir. Bunun yanisira sistemin bir tarafindaki basincin degerlerine bagh
olarak diger devreleri ¢alistirmak veya durdurmak amaciyla kullanilan tipleri vardir.
Direkt uyanh valflerde caliyma prensibi sistem basinc ile igerdikleri yayin baski
kuvveti arasindaki dengeye baglidir. Basing kontrol valfleri giris-gikis port 6lgiisiine,
¢aligma basinglarina ve baglant1 sekillerine gére siniflandirilirlar.

2.3.6.1.DIREKT UYARILI

Direkt uyaril: bir basing emniyet valfi govde igerisine yerlestirilmig olan bir
siirgiiniin ayar edilebilen bir yay baski kuvveti ile normalde kapali olarak yuvaya
bastiriimasi , yiikselen sistem basincini miiteakip akigkanin basing enerjisi yayin
baski kuvvetini yendigi anda strginiin itilerek akig yolunun agilmast ve basingh
yagin depoya tahliye edilmesi prensibine gore galigir. Valfin igerisindeki silindirin
akigkanla temas ettifi yizey alanimin degistirilmesi suretiyle farkli basing
araliklannda gahigabilen valfler tasarlanabilir.

2.3.6.2.PILOT UYARILI

Normalde agik olan pilot uyanli basing emniyet valfi iki kademede galigabilen bir
yapiya sahiptir.Valfin Ost kisminda yay kuvveti ile yuvaya oturtulmus popet pilot
basinci yiikseldiginde agilir.Bu sayede akigkan ana popetin icerisindeki kanaldan
tahliye olur.Ana pistonun ist kisminda bulunan hidrolik akigkanin basincinin bu
sekilde digmesi ile sistem basinci normalde dengede bulunan ana popeti yukariya
dogru iter ve ana popetin yuvadan kalkmasiyla tiim debi tanka tahliye olur.Basing
diigtiigiinde ana popet yuvaya oturur ve pompadan basilan akigkan debisi sisteme
gonderilir.

2.3.6.3.BASINC DUSUR(ICU EMNIYET VALFLERI

Bu valfler, devrenin bir bolimiindeki basinct ,devrenin diger kismimn basincindan
daha diigiik bir degerde tutmak igin kullamilir.Basing diigiiriicti valfler normalde agik
valfler olup ilgili hat {izerindeki basincin sabit tutulmasi igin kapanir ya da kisthir.Iki
tipte olabilirler;

a)Tahliyesiz Valfler:Bir dis kuvvet tarafindan ayarlanan valfin basing
yiikselmesine bir sinirlama getirmezler. ‘

b)Tahliyeli Valfler:Eger basing bir dis kuvvet tarafindan arttirilirsa bu
durumda bogaltma yaparak basinci smirlarlar.
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2.3.6.4.SIRALAMA VALFLERI

Siralama valfleri sistem basincindaki bir degisiklii algilayarak belirli bir basing
degerine erisildifinde gerekli hidrolik sinyalin iletimini saglarlar.Sistem basinci -
belirlenen degere ulastifinda konum degistiren valf normalde agik veya kapali
olabilir.Bu valfler diger bir sistem devreye girmeden evvel bir sistemdeki oncelikli
hidrolik basinci temin etmek igin kullanilabilir.Siralama valfleri doniig hattinda gok
fazla geri basing olusturan tiim devrelerde emniyet valfi gibi kullanilabilir.

2.3.6.5. KARSI DENGE VALFLERI

Bir karsi dengeleme valfi bazan frenleme yada karsi basing valfi olarak da
adlandinlabilir.Genellikle kaldirilmis bir yitkkii desteklemek veya kontrolsiiz
diigmesini engellemek igin kullanilir.Normalde kapali bir valftir.Pilot basinct yay
kuvvetini yendiginde agik konuma geger ve emniyetli bir sekilde kullanicinin
hareketini saglar.

2.3.6.6.BOSALTMALI EMNIYET VALFLERI

Bosaltmali emniyet valfleri hidrolik sistemlerde basinci simirlamaya ve sistemin
istenilen zamanda bosta caligabilmesine olanak tanirlar. Pilot uyarili bir basing
emniyet valfinin pilot uyari ucu bir yon valfinin P hattina, oradanda tanka baglanir.
Yon valfi konum degistirince, pilot hattindaki basingta tanka agilir veya kapamir.
Boylece sistemin basingsiz olarak bosta caligmasi veya ayar basincina kadar
yitkselmesi saglanir. Bu tip valfler normalde agik veya normalde kapali olmak tizere
iki tiirdiir. Normalde agik valflerde bobin enerjisizken pompa basingsiz olarak tanka
bosalir.

2.3.6.7.AKU DOLDURMA VALFLERI

Akii doldurma valfleri, hidrolik sistemlerde biriktirici akiilerin kontrolu veya
bosaltma devrelerinde kullamlir.Bu tip ventillerde bir ¢ek valf, 6n uyan ventili ve
ana basing ayar ventili bulunur.Akt doldurulup ,gerekli basinca ulasincaya kadar
pompa yafr akliye basar.Sistemde pompa debisinin Uzerinde bir yag ihtiyaci
oldugunda akiideki yag devreye sevk edilir.Bu esnada akii igerisindeki basing diiser
ve valf pompayr devreye sokarak akilye yag génderir. Aki igerisindeki basing
istenilen mertebeye ulasinca pompadan gelen debi tank’a bosaltilir. Ayrica 2 ayn
pompay1 belirli basinglarda sirayla devreye sokmak ve gikarmak igin akii doldurma
valflerinden faydalamlir.
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2.3.7. BASING DUSURUCU VALFLER

Basing diisiiriiciiler devre ilizerine seri olarak baglanirlar ve ¢ikis basincimi giris
basincindan bagimsiz olarak sabit bir deferde tutarlarBoylece sistemin bir
bolimiindeki basing degerini, sistemin basincinin altindaki degerlerde sabit tutmak
mimkiindiir.

2.3.8. ORANSAL VALFLER

Oransal valfler de tipki konvensiyonel selonoid valfler gibi bir yapiya sahiptirler.
Ancak c¢alisma strokunda herhangi bir konumda bulunabilmesi ile konvensiyonel
ag/kapa tiirii selenoid valflerden ayrilirlar.Oransal valfler hem yon kontrolu hem de
hiz ve/veya konum kontrolunu elektronik sinyallerle orantili olarak gergeklestiren
hidrolik elemanlardir.Caligma sekilleri genellikle strgiilii tip olup, bobinlerinin
yapisi ile konvansiyonel valflerden ayrilirlar. Yikksek dinamik performanslar ile bu
tip valfler daha hassas ve surtiinmesi en aza indirilmig konstritksiyona ihtiyag
duyarlar. Valf igersinde bulunan popetin veya siirgiiniin konumu armatiirden gecen
elektrik akiminin olusturdugu magnetik alanin siirgiiyii ileri-geri hareket ettirmesiyle
saglanir. Bu sayede hassas bir sekilde debinin gegecegi aralifin boyut kontrolu
saglamir.

Basinct , akis miktarim ayarlayan tirde tasarimlar mevcuttur.Oransal valfler
genellikle hiz ve yon kontrolu gerektiren devrelerde kullanilir. Son yillarda konum
kontroliinde kullamlabilen yiliksek performansli modeller de tretilmistir Bunlar ¢ogu
zaman servo valflerin yerine de kullanilmaktadir.

Sekil 2.3.8.’de 4 yollu oransal yon valfi 6n uyan valfi (1) ve ana valfden (2)
olusur.On uyan valfi dogru akimhi yagda ¢alisan oransal bobinli bir basing ayar
valfidir Bu valfin o6zelligi bir elektrik girig sinyalini oransal bir kuvvete
donistirmesidir.On uyart valfi govde (3),iki uyan sirgist (4),(5) ve oransal
bobinlerden (6) (7) olusur.Ama valf siirgiili bir yon denetim valfi olup govde (9),ana
stirgii (9) ve merkezleme yaylanindan (10) (11) olusur.Normal konumda ana
valflerdeki her iki yay hiicresi (12) (13) uyan strgisiindeki deliklerden Y kanalina ,
oradan da depoya baglantilidir.Ana stirgi (9), yaylar (11) ve (12)tarafindan orta
konumda tutulur.Bobinin (6)enerjilendirilmesiyle uyan siirgiisit saga dofru
itilir.Uyart yagi (P kanalindan igten veya X kanalindan digtan alinabilir) uyari
surgiisindeki deliklerden yay hiicresine (12) iletilir Aym anda uyan stirgiisii yay
hiicresinin Y kanalina olan baglantisim kapatir. Béylece bobin kuvvetine bagli olarak
yay hiicresinde basing olusmaya baglar.

On uyar1 basinct giris akimi ile orantili olarak ana stirgityii (9) basing ve yay
kuvvetleri esit degere ulasincaya kadar yaya (11) kars1 saga dogru iter.Bobin
kuvvetindeki artig uyar1 basincinin artmasina, dolayisiyla ana siirgiiniin daha uzun
bir stroka ulagmasina neden olur.Boylece girig akimina bagli olarak sistemdeki artis
degigtirilebilir. Valfde ozellikle gegis konumlan ¢ok dnemlidir.Kapali konumdan
a¢ik konuma gegiste veya tersinde stirekli bir denetim vardir.Bu valflerde standart
siirgiilii yon denetim valflerinde oldugu gibi agilma konumuna gegiste kademeli bir



gegme yoktur.Boyle bir denetimi gergeklestirmek igin siirgiide 6zel olarak agilmis
gentikler bulunmaktadir.Bobin enerjisinin kesilmesiyle 6én uyan siirgisit normal
konuma gegerek ana valf yay hiicreleri depoya baglamir.Hicrelerdeki basing
etkisinin kaldinlmasiyla stirgii orta konuma geger.

Oransal yon denetim valfi ile ana valf arasina ara plaka tasanimli bir basing
dengeleme valfi yerlestirilebilir.Boylece akis denetim valflerinde oldugu gibi
kismadan dolay1 olusan basing diigiiminden bagimsiz akis elde edilir.2 yollu basing
dengeleme valfi sistem giris veya ¢ikiginda,3 yollu valf ise yalmzca sistem giriginde
kullanilabilir.Bir basing dengeleme valfinin kullamimasiyla bir gok oransal yon
valfine kumanda edilebilir.

Oransal y6n valflerinin galigtinilmas1 igin elektriksel kuvvetlendiriciler
kullanilir Hidromotor veya silindirlerin hizlandirma ve yavaglatma islemleri
elektronik devreler yardimiyla kolaylikla yapilabilmektedir.Istenilen hiz degerleri
elektronik devreler ile valfe iletilir ve hidrolik etkenlerden (yapiskanlik v.s.)
bagimsizdirlar.

Oransal bobinli basing emniyet valfi,6n uyarili basing emniyet valfi gibi caligir. Tek
farki burada yay yerine oransal bir 6n uyan valfi kullanilmasidir.Sistem basinci
bobin gerilimi ile oransal olarak degistirilebilir.Giris akiminin arttirilmas: ile daha
biyiik bir bobin kuvveti ve dolayisiyla daha yiiksek bir basing ayar1 gerceklestirilir.

Oransal bobinler.
Uyarn strgiileri.
— - ' Valf soketi.
E'Eb‘:‘ Govde.
Govde.
Ayar civatasi,

. vA AP Vé.Ax S

Yay hilcresi. Yay. Ana stirgt,

Yay. Yay hiicresi

Sekil 2.3.8.Pilot uyanl oransal bir valf.



2.3.9.SERVO VALFLER

Servo valflerde, valf siirgiisii istenilen noktaya konumlanabilen, icersinden gegen
yagin debisini ve yoniini kumanda eden bir yon kontrol valfi olarak disiiniilebilir.
Mekanik ve elektrohidrolik kumandali tipleri mevcuttur. Oransal valflere gére daha
dinamik ve duyarh thrlerdir. Servo valfler, geri besleme devreleriyle beraber
kullanilirlar, ve genellikle pozisyon kontrolii gerektiren devrelerde tercih edilirler.
Pilot kisminda tork motorlar ve flaplar kullanilir.Cok yiiksek kazangli hidrolik
amplifikatorler olarak gorev yaparlar.

] Kumanda motoru.

Hidrolik

kuvvetlendirici,

Ikinci

Yay
baskt kademe.
ayarl. Agar
e civatasi,
Kol Anasirgi. A P B T Yay.

Sekil 2.3.9.1.Servo valf.
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Sekil 2.3.9.2. Servo valfin ¢aligyma prensibi



2.3.10 KARTIC VALFLER

Kartrig valfler iki konumlu on-off ¢aligsabilen ve akis kazanci ¢ok yiiksek valflerdir.
Manifold bloklar: igine gomiilen ana popetin {izerine monte edilen degisik kumanda
kapaklariyla kontrol edilmesi seklinde ¢aligir. Kiigiik bir sinyal ile gok bityiik debi ve
giiglere kumanda edebilirler.

Hidrolik sistemlerin gelismesi ile manifold bloklarn tasarimu ve imalati daha genis
imkanlart gerektirmigtir. Bir manifold blogu devrede kullanilmasi gereken baglanti
elemanlaninin  sayisim ve akis kayiplarnim bilyilk 6l¢lide azaltir. Ayrica sizintisiz
kapama yaptiklanindan lekaj hattinda sizintr yagin tanka tahliye olmas: dolayisiyla
enerji kaybini minimuma indirir.Kartri¢ valfleri kullanmanin avantajlan su sekilde
sayilabilir ; . -

Daha biiyilk boyutlu sistem tasarim imkani, diisiik montaj masraflan, kiigik
ebatlarda galigabilme, daha iyi performans ve kontrol, giivenirliligin artmasi, daha
etkin bir galisma olanagl , lekaj kayiplannin azalmasi, biyiik &lgiide kirlilige
tolerans gostermesi daha hizl: gevrim zamam , digiik giiriiltii mertebesi, diigik akis
kayiplar,sifir sizintidir. ‘
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Sekil 2.3.10.Kartig valfler.



2.4 HIDROLIK AKULER

Hidrolikte kullamlan akiskanlarin sikistirilamaz tiirden olmast ve hidrolik enerjinin
depo edilememesi nedeni ile akilere ihtiyag dogmugtur. Aktler akigkanin basing
altinda depo edilmesini saglayan ve hidrolik sistemlerde yaygin olarak kullamlan
elemanlardir. Agirlik baskisi, yay baskist yada gaz dolumlu tipleri bulunmaktadir.
Akiiler hidrolik sistemin bityiikk debi ihtiyaglann olduBu anda devreye girerler ve
sistemi beslerler. Pompa ve tahrik sistemi anzalarinda, acil durumlarda basingli
akigkan ihtiyacim karsilamak igin de kullamlirlar. Devredeki darbelerin ve soklann
yok edilmesi geklinde kullamim alanlan da olabilir. Genellikle emniyet ve bosaltma
bloklan ile teghiz edilirler.Sikigtinilan gaz olarak her zaman Nz kullanilir.

2.4.1.BALONLU TIP

Balonlu aktiler mutlak sizdirmazlik,calismaya ¢abuk baglayabilme ve duisuk ataletli
calisabilme &zelliklerine sahiptirler.Bir balonlu akiimlatér iginde akii balonu ile
plakali bir ventil bulunur.Balonun igerisine nétr bir gaz olan azot gaz
doldurulur.Dolum iglemini gergeklestirebilmek igin govde ilizerinde gaz dolum
baglantisi bulunur.Hidrolik sistemdeki basing akiideki gaz basincimin {izerine
cikinca balon ile dig govde arasina hidrolik akigkan dolmaya ve azot gazim
sikistirmaya baglarBu esnada azot gazimin hacmi daralir ancak basinc
yitkselir.Hidrolik sistem basinci diisiince azot gazi balonu , dolayisiyla hidrolik
akiskani hizla sisteme g6nderir.Bu sayede pompanin karsilayamayacagi kadar biytk
debi ihtiyaglan akiiden sisteme sevk edilen akiskan ile kargilanmis olur.

Gaz Valfi

/ Govde

et
Sekil 2.4.1.Balonlu tip aki. opet



2.4.2. MEMBRANLI TIP

Sok darbelerinin séniimlenmesi, titresimlerin giderilmesi igin kullanilir.Gévde ve
diyafram olmak (zere iki ana kisimdan olugur.Diyaframin gorevi azot gazi ile
hidrolik akigkanin birbirine karigmasini 6nlemektir.

2.4.3.PISTONLU TIP
Bu tip akiiler genellikle genis hacimler ve bliytik bosaltma miktarlan i¢in kullanima
uygundur.Gaz ve akigkan béltimleri serbest hareket edebilen pistonu bir piston ile

birbirinden ayrilmistir.Silindir i¢inde hareket eden pistonu béliimler arasindaki
sizdirmazlig1 sizdirmazlik elemanlan ile saglanir.

Gaz Kismi

Yag Kismu

Piston Kegesi ' Piston

Sekil 2.4.3.Pistonlu tip akil.
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2.5.BASINC SALTERLERI
Basing salterleri hidrolik sistemde segilmis olan basing degerine ulasildiginda

elektrik devrelerini agip kapatirlar.Tek kontakligift kontakliburdon thpi
cinsi,pistonlu tipleri vardir,

Elektrik svigleri. Siirgii
e \eo ’

/

Si1zint1 hatti. Basing deligi.

Yaylar stirgliyi ileriye
dogru iterek svici
normal konumda tutarlar.

Yay ayar civatalar1.

2.6.0LCU VE KONTROL

Debinin, basincin, sicakligin ve diger olclilmesi istenen biyiikliklerin &lgtim
degerlerini analog veya digital olarak algilayan ve ileten hidrolik sistemin o anki
durumu hakkinda bilgi sahibi olmamizi saglayan cihazlardir. Verdikleri sinyal
devredeki kumanda organlarinca bir geri besleme girisi olarak kullamlabilir.
Bunlardan sikga kullanilanlar ; load-cell,basing geviricisi, akig geviricisi, lineer
potansiyometreler, tako jeneratdrler gibi elemanlardir.
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2.7.ISITICILAR VE SOGUTUCULAR

Bir hidrolik sistemde dretilen 1smnin tahliye edilmesi dogal konveksiyon ile
saglanamadigi takdirde sicaklik artigt bir problem olarak karsimiza gikmaktadir.
Sicaklifin gereginden fazla yiikselmesi yag kagaklarimi arttiracaBi gibi pompa
keceleri ve o-ring gibi sizdirmazlik elemanlanna da zarar verecektir.Bazi hallerde
stcaklik yagin dzelliginin bozulmasina da yol agabilecegi gibi pompa ve valf gibi
elemanlarin da bu sorundan etkilenmesi olasidir.

Bazi hallerde ise yagin isitilmasi gerekebilir. Bu iglem ilk gahgstirma esnasinda
yiksek viskoziteli yaglarn akicilifim arttirmak amaciyla yapilabilir. Iste yukarida
sayilan bu nedenlerden dolayr hidrolik sistemlerde sicaklik kontrolu i¢in bazi
yardimci elemanlar kullanilmaktadir.Bunlar hidrolik akigkanlarin uygun viskozite ve
caligma sicakliginda tutulmasim saglarlar,

2.7. LISITICILAR
Istticinin gérevi sistemde bulunan soguk yaga akicilik kazandinp sicakligini
misaade edilebilir mertebelere ¢ikarmaktir. (Genelde 35 C wve iistii).Bunlar

genellikle elektrikli rezistanslardir.Bazi hallerde pompa debisi basinglanarak basing
enerjisi 1stya donustirilebilir.

Termostatik Kontrol

Isitic1

Sekil 2.7.1.Istticl.
2.7.2.SOGUTUCULAR
Hidrolik sistemlerde akiskan giictintin bir béliimii 1siya doéniigiir Bu enerji depo

izerinden 1s1 olarak atilamadift  durumlarda sofutucu  kullanilmas:
gerekir.Sogutucular sulu ve haval: tip olarak ikiye aynlir.



2.7.2.1 SULU TiP SOGUTUCULAR: Gérevleri devredeki asint 1sinmadan dolay
" yag sicakligini, 1s1 transferinden istifade ile igersiniden gegirdigi suya aktararak
diugirmektirBu tip sogutucularda suyun hidrolik yaga kangmasim engellemek
gerekir.Bunu saglayabilmek igin sogutucu g¢ikigina suyun basincinin daha iizerinde
bir basinci kargilayabilecek tiirde bir yay 6n gerilim yay1 olarak monte edilir. Béylece
bir kagak durumunda yag suya kansir su yaga kanigip sisteme gitmez.

Yag Girg Ve Cikist

Su Girig Ve Cikis1

Sekil 2.7.2.1.Sulu tip sogutucu.

2.7.2.2.HAVALI TIP SOGUTUCU:Bir fan kullanilmak sureti ile sistem sicakligim
konveksiyondan faydalanarak uygun derecelere disiiriirler.Genellikle mobil
uygulamalarda kullanilirlar.
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2.8. HIDROLIK FILTRELER

Hidrolik filtreler akigkanlarin igersinde bulunan kirletici partikiil miktarin1 miisaade
edilebilir sinirlar igersinde tutabilmek, hassas iglenip imal edilmis olan hidrolik
devre elemanlarim partikiillerin agindirici etkisinden korumak igin kullamliriar.
Filtreler i¢lerinden gegirebildikleri en yitksek debi miktan tutabilecekleri pargacik
boyutlarina ve c¢aligma basincina gore smiflandirlirlar Filtreler genel olarak
pompanin emis hatti lizerine ,pompanin basing hatti lizerine, yada sistemden dénen
yagin doniis hatt: iizerine monte edilirler. Emis filtreleri genellikle pompaya zarar
vermesi muhtemel kaba partilkiilleri tutmak igin konulur (90-125 mikron arasi)
Burada dikkat edilmesi gereken konu filtrenin pompanin bastifi debiyi gegirebilecek
biiyiikliikte olmasi ve kirliliginde bile pompada yiiksek bir vakum etkisi yaratmadan
gegise izin vermesidir.Bu nedenle pompa debisinin 3 ila 5 misli buyiklikte emis
filtresi kullamlir.Basing filtreleri pompanin basing hattina yerlestirilir ve pompa
iginden gegebilecek ancak sistemdeki dar tolerans araliklannda islenmis olan
elemanlara zarar verbilecek daha kiigik ebattaki kirleticileri tutmak igin
kullanilirlar. (3 mikrona kadar)Basing filtreleri igin dikkat edilmesi gereken,
pompanin g¢aligma basincindan yiksek basinglara mukavim olmasi ve debi
darbelerinden etkilenmemesidir.Doniis hatt1 filtreleri ise tanka sistemden geri
donmekte olan yagin igersindeki pargaciklar tutarak tanka temiz yafin gitmesini
saglarlar. Dénis filtresi de tipkt diger filtrelerde oldugu gibi sistemden dénen en
yitksek yag debisini igersinden gegirebilecek biuytklikte segilmeli ve mimkiin
oldugu kadar by-pass valfinin g¢alismasina miisaade etmeden islevini
tamamlayabilmelidir. Filtrelerdeki akigtan dolay: olusan basing kayiplar enerjinin
titketimi agisindan 6nemlidir. Enerji tiketimini azaltabilmek igin filtrelerdeki basing
kaybinin miimkiin oldugunca az olmas: gerekir. Filtre treticileri filtre se¢imi igin
debi ve basing kaybina bagh olarak tablo ve grafikler hazirlarlar Bu grafiklerin
olusturulabilmesi igin deneysel ve olgiisel metodlar kullamilir. Filtredeki basing
kaybi ;

AP =K:Q

formiili ile ifade edilebilir. Burada Kf filtre i¢in kullanilacak olan kayip katsayisin
Q ise filtre debisim gostermektedir.

2.8.1. FILTRE GOVDELERI

Filtre elemamm igerisinde muhafaza eden ve tizerlerinde kirlilik gdstergesi bulunan,
basinca dayamkl dokiim yada plastik gévdelerdir.
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. Filtre _
Baghig1 - Filtre Baglig
Filtre
Elemani1
Sembol
Sembol
* Basing " Govde
\ - filtresi :
Dénus
filtresi
Depo Pompa
Sekil 2.8.1.1.Dénis filtresi Sekil 2.8.1.2.Basing filtresi

2.8.2. FILTRE ELEMANLARI

Govde igerisine monte edilirler Dokusal, kagit veya metal telli yapiya
sahiptirler.G6zeneklerinin mikron mertebesinden biiyiikliklerine goére birbirlerinden

aynlirlar.
Y
i 1

~ Filtre __
Elemam T Sembol
i
Pompa
. . Emis filtresi

Sekil 2.8.2 Filtre elemam
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2.8.3 KIRLILIK GOSTERGELERI

Filtre elemaninin belirli bir zamanin sonunda kirlenmesi neticesinde olusan basing
kuvvetinin bir pistonu mekanik olarak itmesi suretiyle bir uyan sinyalinin
alinabildigi veya gézle kontroluniin saglanabildigi tirde kirlilik gostergeleri
mevcuttur.

2.9. HIDROLIK AKISKANLAR

Bir hidrolik sistemin tasariminda elemanlann segimi ve montaji kadar hidrolik
akiskan sec¢imi de makinanin 6mrit ve yiksek performansta caligabilmesi igin
goz oninde bulundurulmasi gereken bir unsurdur. Hidrolik sistemlerde
giiniimiizde genellikle organik bazli madeni yaglar kullanilmaktadir . Bunlar
genellikle petrol tiwrevli akigkanlar olup, sentetik esash ya da 6zel imal edilmig
yanmaz tiirden akiskanlarda olabilir . Hidrolik sistemlerde kullanilan yaglardan
giic iletiminin yamsira baz1 6zelliklere de sahip olmalan istenir. Bunlar;

- Yaglayici 6zellikte olup hareketli kisimlar1 yaglayabilmelidir.

- Hidrolik sistemi sogutmaya yardimci olmahdir.

- Pargalar arasinda sizdirmazlik saglayabilmelidir.

- Paslanmay: ve asidik reaksiyonlar1 dnleyebilmelidir.

- Depo igersindeki yuzeylerin gamurlagmasini, boyanin dokiilmesini engellemelidir.
- Genig sicaklik aralifinda 6zelligini koruyabilelidir.

- Conta, o-ring vb. baglant1 elemanlarina zarar vermeyecek nitelikte olmalidir.

- Yangin teklikesi olugturmamalidir.
- Su ile birlesmemelidir.
Yukarida sayilan bu 6zellikleri ihtiva eden yagin vizkozitesinin, donma-buharlagma

noktalarinin yaglayicilik 6zelliinin, oksidasyon. ve paslanmaya karsi gosterdigi
direncin, igersindeki katiklarin uygun 6zellikte olmalar1 gerekmektedir.
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2.10. BAGLANTI ELEMANLARI VE AKISKAN ILETIMINDE KULLANILAN
MALZEMELER

Hidrolikte sabit noktalar arasi baglantilarda dikigsiz hassas ¢elik g¢ekme
borular hareketli noktalara olan baglantilarda ise hidrolik hortumlar kullanilir.

2.10.1.CELIK CEKME BORULAR

Celikten imal edilmis borular endiistriyel ve mobil hidrolik sistemlerde gegmigte

ve giinimiizde akigkan iletiminde kullanilagelen en uygun ¢oziimdir.

Hidrolik sistemlerde paslanmaz ¢elikten imal edilmis olan borular korozyona ve
kirlilige kars1 olan direngleri sebebi ile baz1 uygulamalarda kullamlir.

Borular ve fittings malzemeler olgiisi ve et kalmliklarina gore simiflandirilirlar.
Borular kullanim basincina gore farkli et kalinliklarinda imal edilmiglerdir.
Standard, extra ve air tip g¢esitleri mevcuttur. Ancak aym: normal captaki borular
karsilagtirtldifinda dig caplaninin degismedigi, i¢ ¢ap Olgiistiniin ise et kalinliginin
artmasiyla birlikte azaldigy gorialmektedir. Boylece normal 6l¢ii degeri belirli olan
farkli siniftaki hidrolik borulara anma 6lgiisii aym1 baglanti parcalarn ile baglantt
yapabilmek miimkiin olmugtur.

2.10.2 ESNEK HORTUMLAR

Hortumlar hidrolik sistemlerde hareketli pargalara gii¢ iletimi i¢in kullamilirlar.Cogu
hidrolik hortumlann siniflandirilmasi SAE JS 17 standardina gore yapilir. Ve bu
standardin temelini hidrolik hortumda olusan katmanlarda kullamilan hortum
malzemesi ve ¢elik 6rgilii katman sayisi belirlemektedir.Hidrolik sistemlerde dikkat
edilmesi gereken husus en yitksek c¢alisma basincina dayanmikhr ve kullanilan
akiskana uygun malzemeden imal edilmis hortum kullanilmasidir.

2.10.3 BAGLANTI ELEMANLARI

Hidrolik sistemlerde sik¢a kullanilan fittings malzemeler borularin ve hortumlarin
birbirine baglanabilmeleri igin, sistemde kullanilan komponentlerin ilgili yerlere
montajim saglamak i¢in kullamlirlar. Sik¢a kullamlan baglant: elemanlan ,

rakorlar, yiiksiikler, dirsekler, T pargasi, mangon, lile, rediiksiyon, nipel vb. olarak
siralanabilirler. Baglant1 elemanlan baglanti caplarina gore metrik yada Ingiliz 6l¢i
sistemleri ile adlandirilirlar. Sistemde kagaklarin olmamasi igin hassas imal edilmis
ve uygun sekilde monte edilmis olmalan gerekmektedir.Sizdirmazligin
saglanabilmesi i¢in o-ring, kege, nutring vb. gibi genellikle lastik yada kauguktan
imal edilen sizdirmazlik malzemeleri hidrolik sistemlerde sikga kullamlir.
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2.11. HIDROLIK DEPOLAR

Hidrolik sistemde kullanilmak iizere yagin depo edilmesi gerekir.Agik devre
sistemlerde hidrolik depolarin hacmi pompa debisinin (It/dak) en az 3 misli (It)
olmasi gerekir.Sofutma ihtiyaci arttikca depo hacmi biyitalir.Depolarda uygun
yerlestirilmis emis ve doniiy borulan ile temizleme kapaklann bulunur.Biiyitk
depolarda yag sirkilasyonunu saglayacak bolmeler kullanilir.Depo tizerine hidrolik
elemanlar ile pompa ve motor gruplariun montaji miimkiindiir, Pompa-motor
akuplaj: fi¢ ayn sekilde gergeklestirilebilir. :

V1 modeli tasannmda pompa-motor grubu, depo iist sact uygun sekilde kesilerek
pompa deponun iginde kalacak sekilde diisey olarak yerlestirilir.Bu tip tasarimda
sesten daha iyi bir izolasyon saglanmasina kargin pompa bakimi giiglesir.

B3 modelinde depo pompa ve motor iizerine monte edilmis olan profiller iizerine
ayak baglantili olarak baglanir.Depo ile profiller arasina titrsimleri soniimlemek ve
ses izalasyonu saglamak tizere lastik elemanlar yerlestirilir.Bu baglama seklinde
pompa ile motor millerinin kargilikli olmasi gerekir.

B5 modelinde ise pompa-motor grubu flang tizerinden depoya tutturulur.

Pompa emis hatt1,

Si1zint1 hatt1,
ann; hatt1.

Flang -

Temizleme Kapag " Plakasi
) . Sicaklik Ve Saviye .
Sekil 2.11.Hidrolik depo. " Gostergesi | Depo Ayag

2.12.DIGER ELEMANLAR
Hidrolik sistemlerde yukarida sayilan elemanlarin diginda valf blogu, termostat,

kuresel vana, manometre, seviye salter ve gostergeleri ile doldurma kapag ve
filtresi, bosaltma tapas1 ve hava filtreleri kullaniltir.
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3.BOLUM

3.0.HIDROLIK SISTEMD];E KULLANILACAK OLAN ELEMANLARIN
BELIRLENMESI AYAR DEGERLERI VE SISTEM TASARIMI.

Hidrolik sistemde kullamilacak olan elemanlarin belirlenmesinde sistemi dizayn
edecek kigi tarafindan g6zoniinde bulundurulmasi gereken hususlar sunlardir:diisiik
maliyet, yiiksek giivenilirlik, birim gii¢ bagina diigitk agirlik orani, emniyet ve kolay
monte edilebilir olmasidir.Bu sartlan saglayan uygun kompanentlerin segimi ve ige
uygun gorevini tam yerine getirebilecek elemanlarin miisaade edilebilir sinirlar
igerisinde segilmesi sistemin digsik maliyette ve digtik agirhik/giic oraminda
caligmasini saglayacakftir.

3.1.SISTEM PARAMETRELERININ BELIRLENMESI VE SISTEM TASARIMI

Hidrolik sistem tasarimi igin bazi teknik degerlerin tasarimci tarafindan bilinmesi
gerekmektedir. Bu sayede ige uygun malzeme se¢imi yapilabilir.

3.1.1.CALISMA BASINCININ BELIRLENMESI

Basing birim alana etki eden kuvvet olarak tarif edildigine gore aslinda hidrolik
sistemin g¢aligma basinct makinanin vermesi gerekli olan yiikk degerlerinin
agilabildigi andaki kuvvet degerinin etki ettigi alana bolunmesi sureti ile bulunur.
Hidrolik sistemler uygulama alanlari yoninden algak orta ve yiksek basing
kademeleri olarak sintflandinilabilirler.

Algak basing araligr : (0-80) bar.
Orta basing aralign  : (80-160) bar.
Yiiksek basing aralifs : (160bar ve {istit).

3.1.2. YUK DEGERLERININ BELIRLENMESI

‘Hidrolik sistemlerin tasarimina gegmeden once istenilen kuvvet/tork ve hareket-
zaman diyagraminin bilinmesi zorunludur.Bu karar verildikten sonra hidrolik
sistemde kullanilacak olan silindir yada hidromotrun yada herikisinin de baz teknik
sartlart kargilamalan istenir.Iste bu sartlara yitk sartlari denir.Yiik sartlan silindir
i¢in kuvvet ve hiz hidromotor igin moment ve devir sayisi olarak ifade edilir.

Bir silindirin hareketini ger¢eklestirebilmesi igin hareket yoniine ters olarak direng
gosteren bazi kuvvetleri yenmesi gerekmektedir -
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3.2.HIDROLIK SISTEM TASARIMI

Sabit ¢alisma sartlarinda istenilen degerleri iletebilecek sistemin tasarimi yiikten
geriye dogru akan ve her kademede kendisini yeniliyen bir iglemler sirasidir.

3.2.1.SILINDIR SECIMI:

Silindir se¢iminde dikkat edilmesi gereken sartlar silindirin eksenel dogrultuda
verebilecegi kuvvet ile strokunu istenilen siire igerisinde tamamlayabilmesi igin
gerekli hiz degerleridir. Ayrica bir silindir segilirken monte edilecegi yere gore uygun
baglantt sekli ve tipi de godzoninde bulundurulur.Bu bilgiler 1518inda imalatgi
firmanin belli kalite simirlari gergevesinde en ekonomik olani en uygun ¢éziim
olmaktadir.

Silindiriginyik kuvveti : F , Hizi : v ise,

Bu durumda gekilde gorilen silindir igin ;

Fi=Pn An-PrAr G.1)
Fg=P:Ar-PrAn (3.2)
Ah=211—.H.Dh2 (3.3)
Arzén(nf—nf) olur. (3.4)

Buradan D. ve D: degerleri segilir.Bu iglemin tamamlanabilmesi igin sistemin
¢aligma basinct P’nin bilinmesi gereklidirKullanici ilk etapta kendine bir ana
sistem calisma basinci seger.ileri hareketlerde genelde P. = P,P. = 0 ; geri
hareketlerde P- = P, P» =0 seklindedir.

" Budurumda Fi=P. A

1 2 4F,
FE =P. —ILD, =D, =,/—L 3.5
47 R S (3:5)

seklinde bulunur.

Dn degeri ,en yakin bir st standart silindir Qapma esitlenir.
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Ornek :
F = 8000 kg

P =210 bar D, =Wf4'8000 =13.9cm =139mm
210.11

& 140 mm silindir kullanlir.
Geriye hareketlerde silindirin mil ¢api onemlidir.Standart piston - mil gaplan
kullamlabilecegi gibi 6zel 6lgiiler de segilebilir.

Ornegin :3 100/56 ; @ 100/63 ; & 125/90 v.b. gibi.
3.2.2. HIDROMOTOR SECIM :

Bir hidromotorun segilebilmesi igin dakikadaki en yiiksek devir sayisi ile motor
saftinda alabilecefi maksimum moment deferinin bilinmesi gerekmektedir.
Hidromotorun tipi segildikten sonra piyasada bulunan hem kaliteli hem de ekonomik
olani ideal ¢6ziimdiir.

Digli motorlar ucuz ve daha az verimlidirler ve disik giig ihtiyaglarim karsilamak
uizere dizayn edilmislerdir.Radyal pistonlu motorlar yitksek moment degerlerinin ve
digiik donme hizlanmin istendigi uygulamalarda kullamlirlar Eksenel pistonlu
motorlar en yiiksek verimli hidromotorlardir yiiksek giig ve yiksek devir sayilarimn
istendifi durumlarda kullamlirlar ancak pahalidirlarBuna karsin  kumanda
edilebilme 6zellikleride vardir.(Kaynak : Vickers manual).

Motor Tipi Volumetrik verim Mekanik Verim
Digli 0.83 0.90
Radyal Pistonlu 0.90 0.93
Eksenel Pistonlu 0.92 0.94

Motorlar igin yilk momenti M; agisal izi o ise;
Motor momenti : M=DuNm.(Pi- Po ) (kg.cm) seklindedir. (3.6)

Dn cm?®/dev ¢ den cm? /rad “a gevrilmelidir.

= -;)—1“_’1-.(Pl -P)).m,  seklinde olur. 3.7

P, :Hidromotorun girig tarafindaki basing
Po :Hidromotorun ¢ikis tarafindaki basing
genellikle P, =P, Po= 0 seklindedir.
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Budurumda D, = M2.0 olur. 3.3
P.n,

Omek :

120 Nm saft momenti = 1200 kgem (1kg.f =10 N)

P=210 bar '

2
= 1200211 _ 38cm®/ dev
210.0,95

Boylece motor segimi istenilen devirde goz online alinarak yapilir Bulunan degere
en yakin bir {ist motor deplasmani segilir.
Dn =41 cm® /dev

Bu degerler bulununca gerekli debi degeri hesaplamr.
A)SILINDIR

Q== Au v: ;ileriye giderken silindire giren debi.

Q= A vi ;ileriye giderken silindirden ¢ikan debi.

Q/ = Ar vy ;geriye giderken silindire giren debi.
Q' = An v, ;geriye giderken silindirden gikan debi.

Q _ —%L Ay silindir alan oramdur. 3.9)
Qr Qr Ar
Ornek
2
&100/56 silindir igin : An _ 10 190 _ 1,45'dir.

A, 102 -(56) 68,64

Bu durumda silindirin 6n ve arkasina giren/gtkan debiler arasinda

Ay

= 1,45 oran vardir.

Silindirin hizina gore debi hesabi yapilir.
Omek :

& 100/56 silindir
vi =30mm/sn ; v; = aym debiyle geriye gelecek



42

A, = %.H.IO2 =78,5cm’

A = %.11(102 ~5,6%)=53,9cm?
As _ r=1,456

A

Qi =Qr =Asx. vi =785 .3 =235,5 cm®/sn=235,5 . 60/1000 =14,13 It/dak
Bu durumda mil tarafindan ¢ikan
Qi = 14,13/1,465 = Q=9,74 lt/dak olur.

Geriye gelirken 14,13 It/dak debi mil tarafina verilirse:

1000
14,13.——
Q s

v, =—= — 60 _ 4,37cm/sn=43,7mm/sn  olur.
A 53,9

Ayni deger alan orantyla da bulunabilir.
ve=Vvi.r=30. 1,456 =43,7 mm/sn

Bu durﬁmda silindir piston tarafindan ¢ikan debi
Qe=Q:.r =14,13. 1,456 =20,5 lt/dak olur.
BYMOTOR

Ornek :

Dw = 239 cm®/dev bulundu.
D =250 cm?®/dev segildi.

o = 850 dev/dak

TI: = 097

Q, =DPu-® 20850 _»15000em? / dak = 2191t/ dak
. 0,97

Motora giren ve ¢ikan debiler aymidir.

Boylece yiikit kumanda edecek elemanin boyutu ve sistemin yiike iletmesi gereken
basing ve debi degerleri bulunmustur.Bundan sonra valf segimleri yapilir.
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3.2.3.VALF SECIMI

Silindirli devrelerde silindirin mil tarafina giden yada gelen yag miktan ile piston
tarafina giden yada gelen yag miktart aym olmazBu nedenle segilen valfin en
yiiksek debiyi gegirebilmesi istenir.Stirekli galisan sistemlerde valfin az basing
kaybiyla debiyi kumanda etmesi istenilebilir. Bu nedenle bir st degerdeki valf
secilebilir. Valf segiminde kataloglardaki basing kaybi- debi egrilerinden
faydalamlir.ilk 6zen yilkiin kumanda sekline gore segilecek valfin tirii,merkezi v.b.
g6z Oniine alimr.Daha sonra boyutu tesbit edilir.Hiz ayar valflerinde gegen en
yikksek debinin wvalfin kumanda debisinemiimkiin olduguncayakin olmasi
istenir. Biiyiik boyutlu valf istenilen luz kademelerini saglamakta istenilen hassasiyeti
veremez.Oransal valflerde ise sistemin dinamik degerleri hesaplanir. Yon valflerinin
bityiik secilmesinin mahsuru yoktur.

Omek :

Q- =70 lt/dak ise ;

silindiri kumanda etmek igin en az 100 It/dak gecirme kapasiteli bir yon valfi
secilmelidir. Yiikiin istenilen yerde olmasi  isteniyorsa kapali merkez valf
secilir.(Vickers Manual) Yay merkezlemeli olmasi yeterlidir.

Kataloglardan 100 It/dak’da basing-debi egrisinden NG 10 boyutlu valfin 4 bar
basing kaybi, 70 1t/dak “da ise 3 bar oldugu; boylece toplam 7 bar oldugu goriliir.
Kisa siireli caligmada bu deger uygundur NG 10 valf segilir.Daha yogun ¢aligmada;
NG 16 valf segilir.Bu durumda ;

AP = 2,5 bar , 100 lt/dak
AP =18 bar, 70 lt/dak

Toplam kayip 4,3 It/dak seklindedir.

Ornek :Motor devresi igin P = 210 bar segilmigti. Gergek motor deplasmam 41
cm?/dev ¢ikt1.Bu durumda gerekli devre basinct

i
P= M = 4‘1“00 = 193bar olur.
Deme 2 4 95
211

Bu durumda diizeltilmig degerler
Da=41 cm®/dev

_®,.D, 85041

Qo e 0,95

= 36,61t/ dak olur.
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P=193 bar’dir.
AP valf =3 bar ise

P =193+3=196 bar’dir.

Hidrolik sistem en az 196 bar’da yag: valfin p hattina basmalidir.Buna uygun pompa
ve elektrik motoru segilmelidir Hat iizerine hiz ayar v.b. kumanda valfleri varsa
bunlarn basing kayiplarinin da yitk basincina eklenmesi gerekir.

Ornegin P=200 bar olabilir.

3.2.4 POMPA SECIMI

Q: :Sistemin ihtiyact olan toplam debi degeri
P; :Pompadan beklenen basing degeri
degerleri biliniyorsa;

a)Verilen basingta galisabilen pompa tiirlerinden uygun kumanda sekli veya sabit
debili olan bir pompa segilir.

Disli pompalar en ucuz tiir olup orta basinglarda kullanilir.Paletli pompalar diigik
ve orta basinglarda yiiksek debi degerlerinde kullanilir.Radyal pistonlu pompalar
diustik debi ve yiiksek basing degerlerinin istendigi durumlarda kullamlir Eksenel
pistonlu pompalar yliksek basinglarda ve yiksek devirli tahrik kaynag: ile birlikte
kullanilirlar. Verimleri yiksektir ve degisken debili tipleri mevcuttur.Bunlar degisik
kumanda sekillerinde pompalar olabilmektedirler.Pompa verimleri genelde
asagidaki gibidir.(Vickers Manual).

POMPA TIPI VOLUMETRIK VERIM MEKANIK VERIM
- Digli 0,85 0,93
- Paletli 0,85 0,93
- Radyal Pistonlu 0,90 0,94
- Eksenel pistonlu 0,96 0,94
(sbt debili)
- Eksenel Pistonlu 0,95 0,95
(degisken debili agik devre) :
- Eksenel Pistonlu 0,95 0,95

(degisken debili kapal: devre)

Pompa bityiikligiiniin tesbitinden 6nce pompa mili devri tesbit edilir.Bu elektrik
motoru ile tahrikte 750, 1000, 1500 ;dizel motorla tahrikte 2700 dev/dak’ya kadar,
ozel uygulamalarda (ugaklarda v.b.) ise 12000 dev/dak’ya kadar ¢ikabilir.
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Q,=D,.0,m,=>D, = 2 seklindedir. (3.10)
.0,
Ormnek :
P=200 bar
Q=75 it/dak
0=1500 dev/dak
_ 751000 _ 52cm® / dev
P 0,96.1500

en yakin pompa 57 cm®/dev seklindedir. (PVH 57 QIC Vickers Manual).Bu durumda
teorik pompa debisi:

. 57.1500

= 85,51t/ dak olur.
1000

Q

Gergek debi ;
Q:=Qy .1 =85,5.0,96 =821 lt/dak’dur.
P,> = 200 bar ise elektrik motoru giicii;

_ QP _200.85,5

= = = 28,5kWolur.
600 600

W

En yakin motor giicii degeri W=30 kw , 1500 dev/dak’dur.
Sistemin degerleri tekrar diizeltilir.

1)Elektrik motoru : 30 kW , 1500 dev/dak.

2)Pompa : 57 cm?*/dev ,210 bar , pistonlu , basing duyarly, tipi:PVH 57
3)Valf : Kapali merkez , NG 10, tipi :DG4V-5-2C.

4 thz ayar valfi :3/4” , 100 It/dak ,Maksimum AP =5 bar.
5)Hidromotor : 41 cm®/dev , pistonlu , tipi :MF 19

6)Gergek hiz : @ = S M, = 82’141000 .0,95 = 1902dev / dak >ya kadar g¢ikilabilir.
2.0

[stenirse bu iz debi ayar valfi ile distrilebilir.
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Sisteme baglanabilecek ilave yiik ,silindir v.b. degerleri de pompa segiminden 6énce
eklenip, toplam degere gore segim yapilir. Degisik zamanlarda ¢alisan yiklerde en
yiikksek debi ve en yiiksek basing degerine gore se¢im yapilir.Ikisi aym zamanda
gergeklesmiyorsa tek pompa yerine ¢ift pompa kullamlmasi, sisteme akii baglamak ,
gii¢ duyarli pompalar kullanmak enerji tasarrufu saglar.

Ornek :
Maksimum basing =210 bar
Maksimum debi =160 It/dak

sabit deplasmanl: pompa ile ;
p p
/—_KULLANILAN ENERJI
Y
ENERJL 7| ENERUI
/ .
/|
Q Q

Diisiik debilerde ¢alismak gerekirse;
Q= 30lt/dak ,P= 200 bar

Aym degerler gii¢ duyarli pompa ile saglanirsa :
p P

/.| TASARRUF
/| EDILEN
. | ENERUI-
= 7
/

x w Q 2 s Q
Bu durumda enerji kayb sifirdir. |
Giig duyarh bir pompa ile;

3.2.5 FILTRE SECIMI:

Hidrolik devrelerde déntg filtreleri ve basing filtreleri gegirebilecekleri maksimum
debiye goére segilirler.Doniis hatti filtrelerinde silindirden dénen maksimum debi
esas alinir.Basing filtreleri bulunduklan yerden gegen maksimum debinin 1,2- 1,5
kat1 buiyukliikte (AP= 2 bar’daki debisi) , donis filtreleri ise maksimum doniig
debisinin 1,5 - 2 kat1 ( AP=3 bar ) segilirler Basingta 20-10-6-3 mikron,doniigte 60,
25, 10, 6 mikron filtrasyon ( B= 0,99 ) imkan1 mevcuttur.(Vickers katalog)

Ani bogalmalar ve sok debileri varsa , bu bélumii kumanda eden valfin doniisi filtre
haricinden tanka iletilir. Ayrica bu hatlara doniis borusu iizerine agilma basinci diigitk
bir gek-valf ilave edilirse soklar 6nlenmis olur.
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Ornek:

110/90 silindir
vi =100mm/sn
Vi= Vg iSE

Qu =57 It/dak

Aw /A =3
Ayni debi mil tarafina verilirse

Qre = Qu .r=57.3=171 It/dak

Bu debiyi gegirecek valf buyiiktir Bu durumda NG 40 bir yon kontrol valfi
kullanilip, arkadan bosalan yiiksek debiyi bir pilot kumandali ¢ek valf {izerinden
tanka bosaltmak mimkindir.(Vickers Manual).Bu sekilde valfin tank hattindan
sadece mil tarafindan gelen yag bosalir. Yani

Q, =Q, 2 =27 — 191t/ dak
r 3

boylece, 19x1.5 =28 It/dak bir filtre kullamlabilir.(NG 30 uygundur).
Eger basing emniyet valfi de bu filtreye baglanirsa bu sekilde 57 1t/dak gegirecek
filtreye ihtiyag dogar.(NG 80 uygundur).

3.2.6.DEPO SECIMI

Depo , silindirlerin timiinii doldurabilecek hacimde veya pompa debisinin en az 3
misli buytiklikte segilir. Depo tizerine hava kapag: ve filtresi , doldurma kapag varsa
sizinti ve donis hatlart baglamir. Temizleme kapafi bir veya daha fazla
konulur Bogaltma tapast , biiylik depolarda bosaltma vanasi konulur Bogaltma tapast,
bitylikdepolarda bogaltma bogaltma vanas: konulur.Seviye gostergesi , st gostergesi
ve seviye salteri de depo aksesuarlan arasindadir.Biiyiik depolarda bolmeler , emis
ve donls yaglannin depo igerisinde daha iyi sirkillasyonunu ve sogutmayi
saglarlar.Depo tabanlan pislifin kenarda toplanmasim saflayacak sekilde egik
yapilirModern sistemlerde depo ylzeyleri dokillen yaglan toplayacak ve ayn bir
hazneye aktarabilecek sekilde tasarlanir.

Sisteme manometre , basing salteri v.b. yardimei dlgme ve kontrol elemanlan da
baglanir.

3.2.7.AKU SECIMI

Hidrolik devrelerde kisa araliklarla yiksek debi gerekiyorsa ve makinamn ¢alisma
cevrimi sirasinda pompanin bosta kaldifi  zamanlar varsa, hidrolik akilerin
kullamm: uygundur.Bu sekilde pompa debisi bos zamanda bir aktde biriktirilir ve
gerektifi zamanda sisteme gonderilir.
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3.2.8. BASING EMNIYET VALFI SECIMI

Basing emniyet valfleri pompanin basma hatt1 tizerine ve galigma basincinin yaklagik
%10 mishi yiiksek olmak tizere secilirler.Buna gore emniyet valfinin segimi galigtiSi
basing aralifina gegirebilecegi debi miktarina ve kumanda gekline gore sistemi
dizayn eden kisi tarafindan segilir.

3.2.9.BORU SECIMI

Hidrolik boru g¢aplarn kullanim basincina ve gegirdikleri debiye gére segilir. Yiiksek
basinglarda et kalinhf: biyiik borular kullamlir.

Hidrolik borularin segilmesi esnasinda agsagidaki hususlar g6z Oniinde
bulundurulmalidir. :

a)Pompanin emis kismindaki boru igerisindeki akigkan hiz: kavitasyona sebebiyet
vermemesi i¢in 0,6-1,2 m/s degerleri arasinda olmahdir.

b)Basing hatlarindaki akiskan hizi boru hortum ve baglanti elemanlaninda titregime
sebebiyet vermemesi igin 2-4,5 m/s degerleri arasinda olmalidr.

c)Doniig hatlarinda ise akigkan hizi 1,5-2,5 m/s degerleri arasinda olmalidir.

Yukandaki prensipler bir hidrolik devrenin tasanm prensiplerini gostermektedir.
Tim bu tasarimin neticesinde elimizdeki zamana gore sabit yitk degerlerini
karsilayabilecek hidrolik sistem tasarlanir. Dinamik sartlarda , ivmelenme ,frenleme
v.b. hareketleri yapabilecek sistem tasarimi ,kapali ve agik devre hidrolik sistemlerin
tasarimi , oransal valflerin ve oransal debi kontrollu pompalarin kullamlmasim, yitk
ataleti , sartinme degerleri ve kullanilan malzemenin dinamik degerlerinin
bilinmesini  gerektirirCogu  uygulamalarda yukandaki tasanm  metodu
yeterlidir. Dinamik uygulama gereken yerlerde bilgisayar destekli modelleme , dogal
frekansin hesaplanmast , valf ve pompalann katalog degerlerinin temini gereklidir ki
bu daha uzun ve yorucu hesaplamalara ve tasarimciya bir deneme-yaniima seklinde
sistem tasarlama zorunlulugu getirir.
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4 BOLUM.
4.0.HIDROLIK DEVRE UYGULAMASL

4.1.PLASTIK ENJEKSIYON MAKINASI HIDROLIK DEVRE SEMASI.

Sekil 4.1°de 750 gr. plastik enjeksiyon makinasi 198 It/dak. debili , 210 bar
maksimum basingli sabit debili paletli pompa ile tahrik edilen makinada degisik
fonksiyonlarin basing ve debileri pompanin p (basing) hattina koyulan ve pompa
basing ve debisini oransal olarak ayarlayabilen , sabit pompa debisinin ayarlanan
bolimiinii makinaya , artan kismimi tanka aktaran bir oransal P/Q blogu ile
saglamaktayiz.Bu tiir kontrol sisteme giden yagin basing ve debisini ayarladifindan ,
makina hareketlerini hizlandirinca da kullanilabilir fakat frenleme gérevi yapmaz.Bu
sebeple mengene ve enjeksiyon lizerinde , makinanin hayati fonksiyonlarina kontrol
etmek igin yitksek hassasiyet ve dinamik reaksiyona sahip oransal valfler
kullanilmigtir. Mengene oransal valfi , mengeneyi hizlandirma , sabit hizla ilerleme
ve frenleme ile kalip kapama islemlerini yapar.Hidromotorun oniindeki yuk
tamamen sirtiinmeli bir yiitk oldugundan ve frenleme problemi olmadigindan
konvansiyonel valf ve P/Q blogu ile ideal devir kontrolu saglamir Enjeksiyon
silindirinin stroku ve erimig plastigin kaliba basiimas: direkt mal alma kalitesini
etkileyen hayati bir fonksiyondur.Bunun igin enjeksiyon silindirinin ilerleme basinct
ve ilerleme hizi P/Q blogu lzerinden yapilir.Enjeksiyon yikii de tamamen
siirtinmeli  oldugundan frenleme problemi yaratmaz.Makinanmin mal alma
fonksiyonu sirasinda hidromotor déner ve burgu Oniine erimis plastigi belirli bir
basing - zaman fonksiyonunda depo eder.iste bu islem sirasinda , bodinéziin éniine
erimig plastilk dolduk¢a , enjeksiyon silindiri belirli bir kargt basing uygulamak
zorundadir. Bunun igin 7 no’lu alan orani 1:1 olan popetin tstiindeki basing 10 no’lu
oransal basing emniyet valfi ile hassas kontrol edilir.Silindir geri geldikge ,
arkasindan bosalan yag pilot valfine verilen akim - zaman analog sinyali ile
ayarlanir. Boylece ideal enjeksiyon igin hazirlik yapilmug olur.Grup ve itici
fonksiyonlarinda hassas kontroller gerekmediginden konvansiyonel wvalfler ve
oransal P/Q blogu ile uygun hareketler saglanir.3 no’lu makarali valf kap1 emniyeti
olup oparatorii mengenenin hareketinden korumak igindirKap: kapanmadan
mengene kontrol valfinin pilot basincim keser ve valf ¢alismaz.

Makina ¢evrimi asafidakui gibi gergeklesmektedir.

1)Grup ileride , itici geride.

2)Mengene hizlamir, gider ve yavaglar 6niindeki kaliba dayamr ve kapama kuvvetini
saglar.

3)Enjeksiyon silindiri 8 no’lu popetin Gizerindeki basincin  no:11 ile kaldirilmasi ve
popetin agilmasi sonucu , P/Q ile ayarlanan debi ve basingta hareketini tamamlar.
4)Hidromotor dénmeye baglar.Enjeksiyon silindiri geriye dogru , yiikk tarafindan
itilmeye baglar.Oransal basing valfi ile karst denge basinct ayarlamr.Aym anda
sogutma suyu kalibin iginde dolagarak pargay1 sogutur.

5)Kalip yavasea agilip hizlanir durmaya yakin frenlenir ve durur.

6)itici basilan mal kaliptan gikarip geri gelir.

7)Kalip tekrar kapanacak halde yeni ¢evrimi bekler.
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Hesaplarda §Sekil 4.{ 'deki devre esas alinmistir.
— Silindirlerin Segimi

Mengene Silindiri

Vv <= 10 cm/sn; Fi=1400 kg; P=175 bar

ma

r,=D?.P.0,00785

Di// F z/r 14500 = 31,92 mm
P.0,00785 V 175.0,00785

Segim: 100/45~600 ; ®D= 100 mm

Enjeksiyon Silindiri:
Vm =7,5 cm/sn ; Fi=55000 kg; p=175 bar

ax
F 0 k
b=/ /5500 - 200 mn
p.0,00785 V175.0,00785

Segim: 200/90-600

; @p= 200 mm

Grup Silindiri:

Vinax~ & cm/sn; F,=1000 kg; p=175 Dbar
. I ‘
D= E 1// 1000 -76,98 mm
P.0,00785 175.0,00785



Segim: 100/45-500 ; ¢D= 100 mm
Itici Silindir

Vmax= 20 cm/sn ; Fi=200 kg; P=175 bar

1 S !
Di/r— F T/[ 200 = 12,06 mm
P.0,00785 V 175.0,00785

Secim: 50/22-100 ; ¢D= 50 mm

Maksimum Debilerin Hesabi
Mengene Silindiri
Q=Ah.V

.. -

oy 4

7T (10)2= 78,53 cm?

Q= Ay .V = 78,53.10 =785,3 cm?®/sn
Q=47,11 1t/dak
Enjeksiyon Silindiri

Q=Ah.V

A= —%- T p? = —%— TT (20)2 =314,15 cm?

= A

O
¥

h.v =314,15.7,5= 2356,12 cm3/sn

L0
i

141,36 1t/dak
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Grup Silindiri

"

A = —%— 30 D? —%— 7T (10)2= 78,53 cm?

Q=4 .V= 78,53.4 =314,12 cm?®/sn
Q=18,84 1t/dak
Itici Silindir

Q=Ah.V

LR l - 1 2:___' 2
.-.h—TTrDz- —‘4 T (5)2=19,63 cm

G=4,.V= 19,63.20= 392,69 cm?®/sn
¢=23,56 1t/dak

Ileri Strok Zamanlarinin Hesabi

Yengene Silindiri

. . __D%.s - 100%.600 _ 5 g o
T Q.21231 47,11.21231

ZInjeksiyon Silindiri.

- D2 s _ 2002.600 = 7,99 sn
*Q.21231  141,36.21231

Grup Silindiri

‘= D?s _ _100% . 500 _ 12,5 sn

Q.21231 18,84.21231

-~
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Izici Silindir

= _D.s __ 50%.100 _ 449 gn

- Q.21231  23,56.21231

Beru Gaplarainin Hesaba

Me2ngene Silindiri

Q
D = 4,6 \/—B- =4,6 ,/-ﬁlgll = 12,88 mm
T v ; .

Basing¢ hattainda V= 6-8 m/sn alinir
Tznk hattinda V=2 m/sn alinir
Q.= Ar.V '

"

A= L 97 (p2-42)= —%- T (102-4,52)=62,63 cm?
4

1B

G_=Ar.V=62,63.10=626,3 cm®/sn = 37,58 1lt/dak
/ - 4,6 /37238 - 19,93 mn

Exjeksiyon Silindiri

D_=4,6 ‘/ % /141,36 141 36 _22,32 mm

4‘\

Q.= Ar.V
A= —l—»ﬂ'(Dz-d2)= 1 T (202-92) = 250,54 cm?
- 4 4

Q.= Ar.V= 250,54.7,5 =1879,06 cm3®/sn = 112,74 1t/dak
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f__7

=46\/
v

112,74 _ 4,

mm

n
J_~
<;\M~
N
Lo
w
w

Grup Silindiri

Q
D= 4,6 \[~B =46 (1884 _ g5 ny
v 6

Q. = Ar.V=62,63.4=250,52 cm3/sn = 15,03 1t/dak

r

Q
D=4,6 \/—E- = 4,6 \/-liégi = 12,61 mm

Itinic Silindir

/ ‘/23 EEFRE o

A=-L 7 (pe-qz)= L T (52-2,22) = 15,83 cm?
A 4

Q = Ar.V =15,83.20 = 316,67 cm®/sn = 19 1t/dak

L=4,6 /—12 - 14,17 mm

Dr=4,6 5
Gliglerin Hesaplanmasi
Mengene Silindiri

510 510
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Enjeksivon silindiri

c= . P.Q _ 175.141,36

; = 48,50 kw
510 510

Grup Silindiri

X= P.0O - 175.18)84 = 6,46 kw
510 510

Itici Silindir

N= E-Q _ _175.23,56 _ 8,08 kw

510 510

— Valflerin Segimi

o

numarada elektrik kontrollii debi ve basin¢ kontrol
valfi: -

(9%

numarada y&n kontrol valfi:

numarada oransal yon kontrol valfi:
numarada selenoid yon kontrol valfi:
numsrada selenoid yon kontrol valfi:
numarada kartrig¢ valfi:

numarada kartrig valfi:

numarada y%n kontrol valfi:

numarada basing kontrol valfi:
numarada yn kontrol valfi:

W W~ O W S~

-
= O

—— Pompa Ve Hidromotor Segimi

Pompa

Pmax= 210 bar
Q = 198 1t/dak
max



Hidromotor

=
i

80 daN.m
200 d/d

zo
"

Q

gerekli

AP= 75 bar

57

¥= 18 kw=24,48 B.G

...=0
'ng ,85

n,= 0,95
T,= My.Np.Th
_ 85

Ty =Ny = —— .100= 90

95
Zger m,

80

= V_.n= 737.200=147400 cm?®/dak =147,40 1lt/dak

mh % 100 olsaydi motorun momenti:

M= —S2 = 89,41 da¥.m
0,8947
V .n =
4=k =737.200 _ 155 1¢/dak
1000.m,  1000.0,95
a2y 1990 1 198.0,95.1000 _ 555 474
v 737
g
s Ve Thp 175.737.0,90  _ 184,74 daN.m
M2, 7 .100 2. 7T .100
N;AP-ang 175,198.0,85 _ 49,08 kw
600 600
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5.BOLUM.

5.0.HIDROLIK TRANSMISYON SISTEMLERININ BILGISAYAR DESTEKLI
TASARIMI

5.1.GIRIS.

Hidrolik sistemlerin tasarimi hidrolik devre semasimin gizilmesiyle baglar.Tasarimci
hidrolik malzemeimalatgilanmin kataloglarindan ise uygun malzemeleri segerek
projede kullanilacak olan malzeme listesini olugturur.Prototip imal edildikten sonra
sistemin ayarlan1 yapilarak sistem devreye alimir.iste tim bu islemlerin yapilimast
esnasinda bilgisayar destekli tasarim yontemleri tasarimctya kolaylik saglar ve uygun
malzemelerin segilerek kullamlmasint , sistemin c¢aligmas: esnasindaki ayar
degerlerine gére sistemdeki basing, debive kayiplarin  hesaplanmasini
saglar.Bunlann otesinde diigitk maliyetli ,ytiksek gitvenilirligi olan ,gtic/agirlik oram
yitksek ve montaji basit olan kompanentlerin kullanilmasi tasarimer i¢in g6z 6niinde
bulundurulmas: gereken hususlardir.Bu bélimde kisim 1.1” de tarifi verilmis olan
agik ve kapali devre hidrolik transmisyon sistemleri esas alinarak dizayn algoritmas:
yaptlmaya calisilacaktir. Agik devre hidrolik sistemlerde hidromotor uygulamalarinin
diginda silindir kullanilarak da gegitli hidrolik devrelerin olusturulmas: miimkiindiir.

5.2.DIZAYN ALGORITMASI

Genel olarak hidrolik sistemlerin dizayn algoritmasi1 asagidaki gibi siralanabilir.
1)Caligma basinci ve kullamci tipi belirlenir.

2)Kullamer ile ilgili teknik degerler alinir.(devir,moment, kuvvet,uz v.b.)
3)Minimum kullanict 6lgiisii belirlendikten sonra verilen hiz degerine cevap
verebilecek kullanici i¢in gerekli olan debi degeri belirlenir.Eger kullanici hidrolik
silindir ise doniig yag1 debisi goz 6niine almur.

4)Bulunan debi degeri ve tahrik kaynagimn hizina gore pompa tipi ve Olglsil
belirlenir.Belirlenen pompa debisine gore kayiplar da gézonline alinarak degerler
tekrar hesap edilir.Eger kullanic1 pompa degisken deplasmanli bir pompa ise 3 tncit
adimda hesaplanan debi degeri gergek deger olarak g6z oniine alinabilir.

5)Gergek debi degerine gore boru dlgiileri belirlenir.

6)Segilen borularin nominal ¢apina gére basing emniyet valfi ve yon kontrol valfi
belirlenerek bu elemanlarin basing kayiplan ve kayip katsayilar hesaplanir.
7)Maksimum debiyi gegirebilecek filtre segimi yapilir.

8)Kullamlacak olan baglant: elemanlan tipleri ve adetleri belirlenir.

9)Baglant1 elemanlar,borular ve hortumlardan gegen akisin kayiplari hesap edilir.
10)Ttm basing kayiplar gézoniine alinarak pompa basinct belirlenir.

11)Basing kayip katsayilan belirlenir.

12)Basing emniyet valfinin ayar degeri hesaplanir.

13)Pompay: tahrik edecek olan tahrik kaynaginin giicii belirlenir.

Tim bu iglemler ana program ile alt programlardan olusur ve akis semalarinca
gosterilir.
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5.3.PROGRAMLAR
Ana program iki kisimdan olusur.

-Kullamlacak malzemelerin segiminin yapildig: kisim.
-Basing kayiplarinin hesaplandig kisim.

Sekil 5.1.’de ana programun akis semast gorilmektedir.Akis semasinda kullanilacak
semboller semboller listesi kisminda verilmistir.

Ana program: CADHST

Alt programlar:  Sil:Silindir segimi.
Mot:Motor segimi.
Pom:Pompa segimi.
Boru: Boru segimi.
Y k.v.:Y6n kontrol valfi segimi .
B.e.v.: Basing emniyet valfi segimi.
Fil :Filtre segimi.
B .kay: Basing kayiplarinin hesaplanmasi.
O.K.: Program kontrolu.

Malzeme programi: M.P.

Teknik degerler:  Sild: Silindir degerleri.
Motd:Motor degerleri.
Pomd:Pompa degerleri.
Y k.v.d.:Yé6n kontrol valfi degerleri
Bevd: Basing emniyet valfi degerleri.
Fild:Filtre degerleri.

Veri dosyast: Veri :Ekrandan girilen degerler.

C1ikt1 dosyast : Cikt1 :Segilen elemanlar ve teknik degerleri.
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HIDROMOTOR

BASL A

CALISMA BASINCINI
GIRINIZ? C.B.

l

KULLANICI TIPINI
GIRINIZ?

KULLANICI TIPI?

SILINDIR

MOTOR SECIMI

MOTOR DOSYASINI CAGIR

I=C.B
0=G,P,DEPL,TIP,M

SILINDIR SECIMI
SILINDIR DOSYASINI CAGIR

I=C.B.
0=Q,P,F,TIP
POMPA SECIMI
POMPA DOSYASINI CAGIR
HIDROMOTOR SILINDIR
KULLANICI TIPI?

HIZ VE MOMENT
DEGERLERINI HESAPLA

ILERT VE GERI
HIZ,DEBI VE KUVVET
DEGERLERINI HESAPLA

DUR

DUR

BORU SECIMI
BORU SECIMI
DOSYASINI CAGIR

KONTREOL

YON KONTROL VALFI
Y.K.V.DOSYASINI
CAGIR

DUR
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DUR

KONTROL

BASINC EMNIYET VALFI

SECIMI
B.E.V. DOSYASINI CAGIR

FILTRE SECIMI
FILT DOSYASINI CAGIR

. o

BASINC KAYIPLARININ

HESAPLANMASI ISTENIYOR MU?

EVET

YAG VISKOZITESINI
GIRINIZ 7

4

YAGIN YOGUNLUGUNU
GIRINIZ ?

|

BASINC KAYIPLARININ
HESAPLANMASI

EMIS ,BASINC ,A ,B VE
TANK HATTI ICIN

FITTINGSLERDE
HESAPLANMASI

OLUSACAK KAYIPLARIN

GERCEK BASINC

DEGERININ BULUNMASI

SISTEM BASINCININ
BELIRLENMESI

!

TAHRIK KAYNAGININ

GUCUNUN BELIRLENMESI

DUR

HAYIR

KONTROL

DUR

DUR




EKLER.
HIDROLIK SEMBOLLER LISTESL.

Cesitli semboller

: Elcktrik motoru
o— O
Caligma hatts, dénis hatti, besleme Igten yanmal motor E}:

hatt ' I . . -
Pompa ve tahrik birlestirmeli @

clcktrik motoru

"Alkigkan tesisati ve depolama

Basing kaynai

—— — —

_Pilot kontrol hatu

Tikals hat —
Tabliyehatw =T Sekiilit kapal hat —K

-

< ' , Cabuk baZiuma kaplini
Kapama hats
Déner bagianti

Esnck hat .
AkUmilatsr

Elektrik hatti
Filtre, stizgeg

Boru baglantilar .
Sogutucu hatlariyla sofutucu

Isitict

Capraz boru hatt (baglantisiz) —t
—

Havalandirma
Basing gostergesi

Sivi seviyesinin alundan girisli
depo

Akis gistergesi

" Sivi scviyesinin Ustinden girisli
dopo

Termometre’

Basmg anahtar (elektrikli)

(HODOd$S (1 dh

Kapama valli



Pompalar, motorlar ve tahrikler

Tek yénll pompa
Gilt yOnld pompa

Tek ydnlil motor

Cift yOnll motor

Tek yonlil ters akigh
pompa/motor

Tek y6nlii ve akish
pompa/molor

Cilt y&nll ve akigh
pompa/motor

Hidrostatik tahrik, ayr
sistem ipi

Birlegik geri doniiy
gikigh hidrostatik
tahrik birimi

Dner harcketlendirici

Sabit - Degigken

GO0 88 66

L

‘Dogirusal Harcketlendiriciler

Tek otkili

(ytik, pistonu geri gelirir)

Tek ctkili harcketlendirici
(ylik, pistonu geri getirir)

Tk ctkili
harcketlendirici

=
=1
=l

Q84 By &Y

Cift etkili harcketlendirici

=

Dileransiyel hareketlendirici :CE:D

Cilt harcketlendirici

1ki ydne ayarlanabilir
yastiklamalr ¢ilt etkili
barcketlendirict

~ Iki yénde sabil

yasuklamali ¢ift ctkili
harcketlendirici

Teleskobik, ek etkili
harcketlendirici

Teleskobik, ¢ift etkili
harckctlczldirici

Basing arturict (yiikseltici)

Valf uyar: yontemleri
Genel cllc uyar b

I(oliq (ddner vcyzi dogrusal)

Butonlu

Ayak pedalli ~

Mztkz;ralx

Pimﬁ

Yayht



Tetikli
Basmng tahliyc
Basing uygulanmiy

Podmalik uyarth
Hidrolik uyarlt

" Solenoid

Solcnoid/hidrolik uyarl
Padmatik/hidrolik uyarih

Yay merkezlemeli

Vin koutrol vallleri

{ki konumlu yin
kontrol vaili

Ug konumlu yéin
Kontrol valli

Gugis konumlars Snembi
- y&n koatrol valfleri

[ki kesik ve sonsuz sayida
Kisnia konumlu valf

s . *
Ug kesik ve sonsuz suyida
Ktsma konumlu vall

{ki konumly, iki yollu
vall’

B

[ki konumlu, iig yollu
vall”

Iki konumluy, déirt yollu
vall

Ikt konumlu, beg yollu
vall

Kupal merkell dg konune
Juy et yollu valf

-

W

HE

1

i
L.

Vall girig ¢1k. dedikleri
Cahgma huwt AD
- Pilot hatlar XY %
Basmng hatte r
Depo hatli

Cek vall

X’qylx gek vall

On uyarth gek \';xlt'
"WEYA" valli
"VE" valli

Kisma valll

Kisma valfi 3= W
Servo ve oransal vall
Oransal kontrolli basiig ~
emaiyel valfi (en ylikuek H
Jdam basing sinriamall) t
(BN
F3 {

Pilot kumuandal oransal 3
ydn kontral valli ‘ m

Mekanik geti beslemeli,
stanclart bindirmeli ve i 4
hidrolik sifirlanmig 4-

yallu servo vall F:l l L



Basing kontrolieri

Normalde agik veya 7 mereare (it i
kapalt kisma orilisi ?X;g;iﬂ:ﬁﬁ%““'

(istchic bagli)

-
L
Basing emniyet valli (sabil) '
‘ Basing diigtirme valfi 11 W
(subit) LT |
' oy

Basing emaiyel valli
(ayarlanabilir)

Basing diigtirme valli
(ayarlanabilir)

Digtan tahliyeli
basing emniyct
valfinin detayh

semboli Pilot kumandah

Basing diiglirme vallt

Pilot kontrallu basing
tahliye vallinin ayrintih
sembold
(Digtan tabliyeli
basmg ecmniyct valli)

Ug yollu
hasing diiglinme valfi

fgten tahliyeli
basing emniyct valfi

Fren valli Akis kontrolleri

Viskoziteden ctkilenmeyen v
(hassas) Kisma valfi

Dogalima valli (akiimlatde Kisma valfi (subit)

doldurma valli)

Kisma valll (ayarfanabilir)

Basing ve sicaklik ‘
Karg denge valli (geri dcﬁgcicmm;: akig kontrof
valli

basing vplli)

Uzaktan kontrotlit siralama
valli (s pilot)

Busing duyarli ug yollu akig
kontrol valli

Dogrudan kontrollll siralama L
valli ¢¢ o) - {

A
Gekli ayarlanabilic @
akig kontrol valli

- Akig bastileli



Sonuclar ve Oneriler:

Son ginlerde zla 6nem kazanan Avrupa Birligi konussu yurdumuzda normlarina
uygun sckilde makina imal edilmesi konusunda etkin bir faktér olmaktadir. Bu
nedenle giivenilir, hassas, hizli ve enerji ekonomisini sajlayan makinalarin imal
edilmesi gerekmektedir. Bu nedenle akigkan giicii kontrol sisstemlerinin tasariminda
yapimas: digtniilen ise uygun malzeme segiminde her bir kompenentin ¢aligma
seklinin bilinmesi ve sisteminin ihtiyaglarina uygun malzemelerin segilmesi
gerekmektedir. Uygun malzeme segiminde ¢ofunlukla tasarim asamasinda bir
algoritma takip edilerek deneme-yanilma metodu ile sistemin gerekli teknik degerleri
statik sartlar altinda bulunabilir. Bu teknik degerleri kullanarak malzeme segimini
yapmak mimkiin olmaktadir. Ancak sistemin dinamik galiymasim inceleyen tiirde

¢aligmalarin yapilmas: hassasiyeti arttiracaktir.
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