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ONSOZ

Hidrolik sanayide gliclinden yararlamian en 6nemli kaynaktir.Bu gﬁg_,
buylk kuvvetleri elde ettigimiz, izi hassas dederlerle kontrol edebildigimiz
ve enerji tuketimi diger sistemlere gbre daha ucuz olan sistemdir.Cok yaygin
bir kullanim alanina sahip olan hidrolik , ginimizde blydk gl¢ gerektiren
makinalann bir ¢ogunda kismen veya tamamen kullaniimaktadir.Gelismekte
olan lkemizde de hidrolik bilgisi yeterli dizeye ulagmis olmakla birikte , gok
yaygin kullanim alanina sahip oldugu icin hidrolik sistemier konusunda buylk
pratik tecribeler kazanmilmigtir.Ulkemize ithal edilen pres ve makinalardaki
hidroloki uygulamalan aracihgi ile giren hidrolik sistemlerden bugin

sanayimizde ;
Presierde ,
Hertlrld imalat ve montaj makinalarnnda,
Transport sistemlerinde ,
Kaldirma ve iletme makinalarinda ,
Basingh dokim makinalarninda ,
= Haddehanelerde ,
Asansérierde ,
ingaat makinalarinda ,
Kepge mekanizmalarinda ,

Tanm makinalarinda ,



kullanimi 6nemli uygulamalandir.

Hidrolik sistemlerde , hidrolik devrenin yapisi en ag¢ik gekilde hidrolik
devre semalannin kullaniimasi ile belirflenir.Ben tezimde bu sistemlerin ilk
basamagi olan devre tasarnmiarini incelemeye ve sistemleri yapilabilirik ve
maliyet acisindan karsillagtirmaya calistm.Devre tasanmini yaparken halen
retimekte ve piyasada kullanimakta olan " HIDROMODE HSP- D 400 *

hidrolik derin ¢ekme presini kendime model aldim.

Tezimin hidrolik devre Omekleri {zerine bir gorGs kazandiracagini
umuyorum . Tezi hazifarken bana ana kaynak olan hocam Yrd. Dg. Muharrem
Bogoglu ' ya ve HIDROMODE 'ye tesekkir eder, bu tezin hidrolik pres denge

uygulamalan konusunda c¢aligacak olanlara kaynak tegkil etmesini dilerim.

istanbul - Mart 1995 Mak. Miih. Kubilay Yegilmen



OZET

Cok genis kullanim alam olan hidrolik sistemlerden bana en iyi émek
olabilecegini dastndiigim bir hidrolik derin gekme presini (Hidromode HSP-D
400 , Bkz. Ek 1) kendime model aldm ve uygulamalanmi bu presde
gerceklestirdim.Burda amacim hidrolik glice en basit, en ekonomik , en verimli
sekilde nasil kumanda ederek presi istediim deder ve sartlarda
calistirabilecegimdi.Hidrolik kumanda sistemierinde birinci sart devrede
kullanilacak elemanlanin ¢aligma prensiplerinin  6grenilmesidir.Bu  birikim

sayesinde basitlije , ekonomikiige , max. verime ulasabiliriz.

Tezde ilk bélimde devre tasanmiar: ile verilen bilginin ardindan model
olarak secilen ve halen imalati piyasada devam etmekte olan presin genel
tarihgesi verilerek fiziksel modeli ¢ikarhldi.Diger bodlumde esas alinan fiziksel
model Gzerinde bes farkii devre tasariandi bunlann pompa gicl , motor glcl
, verimleri hesaplanarak ve bir dnceki devre ile kargilastinidi .Bu bilgiler
isiginda maliyet ve uygulanabililik agisindan en mimkiin olan dordincl
asamadaki variable pompa ve 6n doldurma tankli tasarlanan devre oldugu
gorildi.Bu tasanmda teorik verim % 100 bulundu.Ayrnica besginci asamada
daha ileri teknoloji olan logic valflerie gergekiestiriien devrenin uygulanabilirligi
tartigildi.Batin bu caligmalann neticesi , teklif ve tavsiyeler sonug béliminde

ele alindi.



KULLANILAN SEMBOLLER

D : Ana silindir piston ¢api (mm)

d, :Kog silindirleri piston ¢capi (mm)

d, :Pot silindirleri piston ¢api (mm)

S : llerleme , Alinan yol (mm)

S, :Bosta ilerleme (mm)

S, :Presleme Aninda lledleme (mm)

W :Yapilan is (Nm)

W, :Bosta ilerlemede yapilan ig (Nm)

W, :Baski aninda yapilan ig (Nm)

E : Harcanan Enerji (Nm)

E, :Bosta ilelemede harcanan enerji (Nm)
E, :Baski aninda yapilan ig (Nm)

h :Strok (mm)

F : Kuvvet (daN)

F, :Bosta ilerlemede gereken gti¢ (N)

F, :Baski aninda gereken gii¢ (N)

A : Alan (cm?)

Q : Debi (It/dak)

Q, :Bosta ilerlemede gereken gug (It /dak)
Q, :Baski aninda gereken debi (It/dak)
Q, :Cevreye yayilan 1s| miktari (kcal /saat)
K :Is1 iletim katsayisi (kcal/ m*h°C )

P, :Gug kaybi (Kw)

t: Zaman (s)

t, : Bosta ilerleme zamani (s)

t, :Presleme zamani (s)



t, :Uttleme zamani (s)
t;:Geri donis zamani (s)

t, : Yukleme zamani (s)

tq :Toplam ¢evrim zamani (s)

V: Hiz (mm/ sn)
V, : Geri kalkis hizi (mm/sn)

V, : Bosta ilerleme hizi (mm/sn)
V, :Presleme anindaki hiz (mm/sn)
P : Basing (Bar, kg /cm®)

Ne :Motor giich (kw)

n : Verim (%)

Y :Selenoid

B :Baglama butonu

E :Elektrik galteri

D, :$ok alma

G : Agirlik (kg)
h, :Pot silindiri strogu (mm)
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1.GIRIS

1.1 HIDROLIK SISTEMLER

Hidrolik sistemler bir yerden digerine glg¢ iletirler.Bir makinay: ¢aligtirmak igin gerekli
gic ve enerji genellikle bir elektrik motoru ya da i¢ten yanmali bir motor tarafindan
saglanir.Fakat bu gi¢ kaynaklan gi¢ ¢ikiglanni her zaman dogrudan kullanilabilir bir
bicimde vermedikieri icin hidrolik sistemler , bu elde edilen glctu gerekli olan yerde
kullanilabilir gice doéndstirir.Batin hidrolik sistemler alti temel elemani veya eleman
grubunu igerirler.

-Pompalar ve tahrik Gniteleri

-Hareketlendiriciler

-Kontrol valfleri

-Taglyicilar ve baglanti elemanlan

-Hidrolik akigkan

-Akiskan depolama ve sartlandirma techizati

Pompanin tahrik Gnitesi ya bir elektrik motoru ya da icten yanmal  bir
motordur.Tahrik Gnitesi ne tip bir motor olursa olsun , pompaya déndlirme torku ve dénme
hareketi verir.Pompa mekanik ener;ji girdisini hidrolik enerji glktlsmé cevirir.

Hidrolik sistemin c¢ikisinda yeralan hareketlendiriciler ,hidrolik enerjiyi makineyi
caligtirmak igin gerekli olan mekanik enerjiye gevirirler.Hareketlendiriciler ya silindir ya da
akiskan motorlandir.Silindirerin  hareketi cismin itimesi ya da c¢ekiimesinde
kullanilir. Akigkan motorianna gelince , hidrolik motorun hizi , elekirik motoru sabit hizla
dondiigt zaman dahi , degisken tork veya donme glcl saglayacak sekilde
degistirilebilir.Hidrolik motorlu sistemler aynen vites kutusu olan iletim sistemieri gibi
caligiiarsa da bu sistemlerde vites degistirmeye ihtiya¢ yoktur.

Ug ana tip kontrol valfi vardir: Yon kontrolleri , akig kontrolleri ve basing kontrolleri.



Y6n kontrol valfieri sistemdeki akigkanin akig yolunu ydnlendirir. Akigkanin akigi da
hareketlendiricinin hareket yoniinii kontrol eder.Omegin yén kontrol valfi bir silindiri itmek ,
cekmek yada durdurmak igin kullanilabilir.

Akis kontrol valfleri hareketlendirici hizini hizli , yavag , normal kontrol etmek igin
kullanilir.Bunu akigkanin debisini simrlandirarak yapariar.

Basing kontrol valfleri ise hidrolik basinci simdamak igin kullanilir.Bir yénlendiriciye
uygulanan kuvveti kontrol eder.Bu bir silindiri iten ya da g¢eken kuvvet veya akigkan
motorunun tork degeri olabilir.

Tasiyicilar hidrolik gilich ileten akigkani tasiyan boru ve tlip tipi borulara
denir.Baglanti elemanian , boru veya tp tipi boru pargalarini birbirine baglamada ya da bu
pargalanr pompa ,valf, hareketlendirici gibi aksamlara baglamakta kullanilan baglanti
elemanlanidir.Cok 6nemli olmalarina ragmen , tagiyicilara gogu zaman gerektigi kadar dikkat
edilmez.Cok dar olan bir boru ya da tiibe akiskanin gegisini kisitlayabilir ve sistemin hidrolik
gliclini kaybetmesine yol agabilir.Kétli baglanmig sistemlerde bakim ve emniyet sorunlan
yaratan kacaklar meydana gelir.Kagaklar ayrca giiclin digmesine neden olur.

Hidrolik akigkaniarin gogu 6zenle segilmis yag ve katki maddelerinin kangimindan
olusur.Gavenlik nedenlerinden dolayi birgok hidrolik akigkan kullanildiklan yere bagli olarak
atese dayanikli yapiimigtir.Pek ¢ok atese dayanikh hidrolik akigkan , glikol ya da karngimi
cok iyi ayarlanmig su icerir.Dier atege dayanikli akigkanlar genellikle fosfat -ester
akigkanian olarak bilinen kiorlu hidrokarbonlardan olusur.

Akigkan sistemde hidrolik gicl iletmekie kalmaz , ayni zamanda hidrolik te¢hizatin
yaglamasini da yapar. |

Akigkanin depolandi§ kaba depo denir.Bazen hidrolik tank ismi kullanilir.lyi bir depo
aslinda tanktan daha fazla igleve sahiptir ,cinki sistemin c¢alismasi strasinda akigkani

temizler ve sogutur.



Akigkanin sartlandirma techizati , sistemi calisma sirasinda temizleyen filitreleri , agn
yanmadan koruyan sogutuculan ve soguk yol verme kosullarinda sistemin zarar gérmesine
engel olan siticilan iceren genel bir gruptur.

DEVRE TASARIM KRITERLERI

Her bir sistem igin gerekli ana kriterler

1-Basitlik

2-Emniyet

3-Verim

4-Maliyet

5-Onanilabilirik

Butun kriterlerin dizayna blylk etkisi oldugu gibi "Basitlik" bir sistem igin diger
kriterlerin Gzerinde zorunlu olmalidir.Basit bir dizaynda tamamiayici eleman sayisi en az
olacaktir ve bununia beraber baz sistemler komplike elemanlarla ve daha fazla eleman
sayisi ile gergeklesecedi igin 2. kriter olan emniyet saglanmalidir. Bir devredeki elemanlarin
yad kacaklan sonucu basing disimi olacaktirDevre en az sayida elemanla
olugturulunca en az kagak olacaktir. ve verim yikselecektir.Genelde eleman sayisinin
azhd maliyetide diigtreceginden ekonomik olacaktir.Dizaynin basitli§i bakim maliyetini
de azaltir ama zorunlu olan bakim yapilmalidir. Bakim kolayli§ini tesisatin dégeme geklini ,
elemanlarnin konumunu gésteren hidrolik gema saglar.

Dizaynci mevcut tim hidrolik elemanlarin  karakteristik degerlerini tamamen
bilmelidir.Ayrica tasarladigi sistemin tim fonksiyonlarini tamamen bilmeli ve yeni Grinleri
gundbirlik takip etmelidir.Sistemin c¢aligmasi igin ¢evre sartlarimi hesaba katmalidir.Bazen
bir makina test edildigi zaman mikemmel caligip , igletme sartlannda verimli
¢alisgamaz.Bunun sebebi makinanin galigmasinda makinanin performansindaki gok
hassas anlagiimasi gig farklardan olabilir.Ornegin bir hidrolik makina test sartian altinda

mikemmel galigabilir ama o zaman gevre sicakiigi 20 derecedir.



Bu makina kigin galigtinididinda ayni performans: sergileyemez ¢lUnki c¢evre
sicakhigi 20 derecenin ¢ok altindadir.Bu yadin viskozitesinin hesaba katimamasinin bir
sonucudur.

Diger bir problem ise tasanmcinin dedisen ihtiyaglan farkedememesi veya
musgterinin hidrolik makinay: farkli bir amag igin kullanmak istemesidir.Omegin bir bikme
presi 10 mm'lik bir levha igin yapimighr ama masteri bunu 15 mm'lik bir levhada
deniyebilir.Dizaynci bunlan dustinerek agin yiklemelere karsilik sisteme uygun bir tolerans
vermelidir.

Emniyet de gok dnemlidir. Tim Gnite anzaya karsi emniyetli oimalidir.Mesela selonoid
kumandali yay déntigli valflerde pompa yiiklendiginde selonoidleri gektirmeli pompa
durdugunda yikleme kesilmelidir.Eger elektrik voltajinda degigme olursa pompa
otomatik olarak ylklenmelidir.

Basing salterinden gelen sinyal ile sistem kilittenmeli veya otomatik olarak hareket
geri alinmalidir.Stratejik noktalama acil stop switch'i yerlestirilmelidir.Her hareketin emniyeti
icin bir stop switch 'i olmalidir.Bu ana silindiri geriye almali , motorianda kilitiemeli , kontrol
valflerini sabit haldeki pozisyonuna getirmelidir ve aklyl bogaltmalidir.

Tam hareketli pompalar emniyetli olmall ve gerekli kilitteme switchleri konmalidir. Tim
koruma tertibati sistemle tamamen emniyetli , orantili tanzim edilmelidir.

1.2 HIDROLIK PRESLER

Hidrolik preslerde biytk pistonlu bir silindir vardir.Piston ,dogrudan presin hareketli
basina baghdir.Hidrolik pompa yardimiyla silindir igerisine génderilen basingh yad,piston ve
pistona bagh vurucu baghd hareket ettirir.Hidrolik silindir ¢ift etkili olarak galigir.Disey
konumiu preslerde vurucu baghk asad: ve yukan ,yatay konumlu preslerde vurucu baglk
illeri ve geriye dogru hareket ettirilir.

Hidrolik presier biiylik tonaji presierdir.istenilen kurs boyuna ve ilerieme hizina
ayarlanabilir.En ¢ok cekme , bigimlendirme, gisirme ve benzeri kaliplama iglemieri ile hiz

ayan yapilmasi gereken kaliplama iglemlerinde kullanilir.



Seri Uretimi gerektiren kaliplama iglemierinde , basinglh havayla ¢aligan pres
tezgahlan kullanilir.Bu preslerde hidrolik sivi yerine basingh hava kullanilir.Yine silindir
piston sistemi vardir.Silindir igerisine basingli hava gonderilir.Basingh havayla ¢aligan
preslerin hareketi gok seridir.Bu nedenle en g¢ok delme ,kesme , ve benzeri biresik
kaliplama iglemierinde kullanilifiar.

Avantajlan :Vurucu baghgi hareket ettiren pistonun istenilen noktada durdurulabiime
ve hareket ettirilebiime oOzelliginden dolayir , faydali kurs boyunun ayan ve kalibin
baglanamsi ¢ok kolaydir.Hidrolik devrede bulunan emniyet subapi sayesinde asin
yiklemelerde pres tezgahi ve kalip emniyete alinmigtir.Caligma basincina ve kaliplanacak
maizemenin 6zelliklerine bagl olarak calisma hizi ayarlanabilir.Boylece derin cekme ve
inceltme iglemleri kolayca yapilabilir.Kurs boyunca pistonun her noktadaki basinci sabittir.

Dezavantajlan :Mekanik presler oranla c¢aligma hizlan digtktur.Yine mekanik
presiere oranla tamir ve bakimi zordur.Kesintili kaliplama iglemlerinde glg¢ iletimini saglayan
boru ,rakor ,conta ve benzeri baglanti organlarinda basing degdisimi sonucu gok bliylk
tehlike meydana gelebilir.

1.2.a TARIHSEL GELISIMi VE CESITLERI

Pres yapiminin baglangici ¢cok eskidir.Sekil 1.1'de gérilen 18.yy 'da Paris 'de

kullaniimig olan pres bunun bir kanitidir.

Sekil 1.1



Bununia birikte 1771 yilinda bu dmekten bagka meyva presleri ¢ok daha dnceleri
kullaniimakta ve bilinmekteydi.Kullanilan ilkk malzeme tahtaydi.Bu tir konstriiksiyonlar sarap
presierinde ¢ok uzun bir zaman kullanildi .

Bu vidali tip presler , preslerin temeli i¢in iyi bir drektirler ¢lnkii bugin hala
uygulanmaktadir.Ama kullanilan malzemeler bugiin tamamiyle degismistir.

Presler konstriksiyonlarinda kullanilan malzemelerin gelistiriimesine bagh olarak
gelisme gostermektedirler Aym1 sey kullanilan aletler icin de gegeridir.Endistriyel
gelismelere ve yontemlere bagh olarak presier o zamana kadar geleneksel olarak
kullanildiklan bazi uygulam yerlerini kaybetmiglerdir , ama bagka yerlerde kazanimiar
bulmuglardir.Omegin basim preslerini kaybetmigler ama bunun yerine cam ve tag presini

kazanmiglardir.

Sekil 1.2

Vidali tip presier bugtin hidrolik strtictidiirier ve goguniukia vidali milli presler olarak
bilinider.Daha genig ve kesin uygulamalar volanlarin yapiimasi ile olmusgtur.Bu da hizh

calisan kavrama ve buna uygun hizda ¢aligan elektroniklerle baganimigtir.



itk hidrolik pres 1795 yiinda Joseph Bramah tarafindan Pascal kanunlarna gére ,
tek etkili bir silindir ve bir el pompasindan ibaret oimak (izere imal edildi.Bu sistem
gunimiizde bile ufak portable gozimier igin kullaniimaktadir.Omegin hidrolik araba krikolan
forkliftler ve portable kaldirma ekipmaniarinda vs.Bu temel devre el pompasi beslemeli
a§irik donugla bir silindir ve silindile tank arasini manuel kapatabilen bir valften
olugmaktadir.Hemekadar el pompasi birgok portable iglem igin kullanilsada endustriyel
uygulamalarda ¢ok yavas ve yetersiz kaimaktadirModem pres komponentlerinin ve
elemanlan presin ylkienme durumlarnna gére belirlenir..Bu da strok 'un hangi kisminda
kuvvet uygulanacadi hangi kisminda uygulanmayacagidir.Preslerde toplam ¢evrim
zamanini azaltmak igin kaliba yanasana kadar hizli ilefleme , is aninda yiksek kuvvet ve
yavasg ilerleme istenir.Bizde ilerki bolimlerde hidrolik harekétlerin tipini ve cesitli sistemleri

ve bunlarin getirdi§i problemleri birkag metodla inceleyecegiz.

1.Ust Kalip
2.Alt Kalip
3.is Pargasi
4.Ram
5.Silindir
6.Kol
7.Pompa
8.Cek vaif
9.Tahliye
10.Emis v.
11.Depo kapagi
12.Filtre
13.Tank

Sekil 1.3

Sekil 1.2 'de gorilen 1859 tarihli dirsekli kollu pres malzemelerdeki , aletlerdeki
ve gl¢ Unitelerindeki , mihendislikteki geligmelere bagli olarak dizayn edilmig presier igin

bir dmektir.



19 yy. sonlanna dogru hidrolik preslerde endustrideki uygulamalarda yerierini
bulmuglardir. Bunlarda hidrolik sivi olarak su kullaniimistir.Onceleri karsilagilan hidrolik
bilegenlerdeki sorunlar daha sonralan agimigtir.Bu da malzemelerin ve dizaynlann
geligtiriimesi ile mimkin olmustur.

ilk adim , madeni yadlann goézonine alinmasiyla olmustur.Ancak bundan sonra
makaralarda (slot) ve slot kontroliinde degisken debili pompalann kullaniimasi mamkin
olmustur.

Madeni yaglar , uzun bir stireden sonra , standart olarak kullaniimaya ve genis bir
uygulama alani buimaya baglamigtir.Daha sonraki tarihlerde kullanicilar yaglann baz
negatif dzelliklerinden  kurtulmak  istemiglerdir.Omegin daha iyi suyla
kanstirmiglardir.Bununla su mit edilmigtir,genis sebekelerde , celik sanayinde oldugu gibi
sebeke sonundaki yliksek su oranina bagli olarak meydana gelen problemierin elimine
edilebilmesi.Bu bugiin basanimigtir.Bununla beraber bu , baz dezavantajalan da
getirmistir. Omegin bugiin suyun hidrolik yagdan ¢ikartiimasi mimkiin deéildir.GeneIliHe bu
tarihten beri(1975-1976) hidrolik akigkanlar nispeten bir degdisim gecirmislerdir.Ureticiler ve
kullanicilar hidrolik strlictilerdeki biitin bu gelismelerden memnun degildirler.Bu da suyun
zayif su ayngmasi ile beraber absorbe oldugunun bir géstergesidir.Daha kompleks aletier ,
daha ¢ok hidrolik kontrol gerektirmektedir.Makinanin tamamiyla uymiu kompleks bir gekie
gelmesi ayni zamanda daha kolay kullanimina olanak saglamaktadir.

Hidrolikteki ve elektronikteki gelismeler , yiiksek hizlarda caligma olanag! , daha
buylk kesinlik ve daha ¢ok fleksibilite vermektedir.Bu ylzden presler icin yeni uygulama

alanlan arasgtinimaktadir.



PRES CESITLERI

Preslerdeki en dnemli 6zelliklerden biri gévde bicimi , gévdenin yapildi§i malzemenin
cinsi ve konstriksiyon geklidir.Kucik tonajli preslerin govdesi dékim , biylk tonaijh
preslerin gévde konstriksiyonu ddkiim ve ¢elik plakali kaynak birlestirmedir.

Kigik tonajli presier genellikle "C" gévde tipi preslerdir.Sekil 1.4'de gérilen kaynak
konstriiksiyoniu "C" gévde tipi pres , arkaya 30 derece egilebilmektedir.En ¢ok kullanilan bu
tip presler 1 tondan 250 ton kapasiteye kadar yapilmaktadir.Bunlarin kiigikk tonajli tipine
sehpali ,bliylk tonajli olaniarina da zemin tipli presler denir.

Kaliplanan parganin kolayca kalibt terkedebilimesi igin kiglk tonajli iglemierde
,egilebilen "C" gdvde tipi presler tercih edilir.Bu persierde kesme , bigimlendirme kiigik

boyutlu silindirik ¢ekme kaliplama islemlieri yapilir.Egilebilen "C" gévde tipi preslerin

Arkasi agik efilebilen “C’ giv-
de tipl hidrolik pres

Sekil 1.4

Boru persleri :Boru preslerine , kla bacakh "C" gbvde tipi presierde denir.Bu tip
presierie boru ve tiip bicimindeki pargalann delme , bicimlendirme , oluklama ve benzeri
kaliplama iglemleri yapilmaktadir.Kullanma &zellifi az olan bu presler &ézel amaglar igin
yapiimigtir.Kapasiteleri 100 tonun altinda olan bu tip preslerin boru malafalan farkl

Olchlerde ve degigebilir sekilde yapiimigtir.Sekil 1.5 'de boru pres tezgahi gérilmektedir.



Sekil 1.5

Bom:tivi'pm

Diiz Situn Govdeli Presler :Duz situn gévdeli presler daha biytk tonajli
kaliplama iglemlerinde kullaniliriar. Tabla &i¢iisi 5000 mm ye kadar olabilen bu tip preslerin
kaliplama kapasiteleri 4000 ton civarindadir.

Bu preste , iki diiz situn gévde , alt tabla ve (st baslhk vardir.Gévdesi sokuliup
takilamayan presler , tagima kolayigi bakimindan kuigiik tonajli ve kigiik boyutiu
yapiliriar.Bly(dk tonajli ve blyik boyutiu diiz situn gdvdeli preslerin ana pargalar sdkulip
takilabilir gekilde yapilir.Bu da pres tezgahinin taginmasinda biiylk kolaylk saglar.Sekil

1.6 'de sokulup takilabilen diiz sttun gdvdeli pres tezgahi gériimektedir.

.Yaﬁ Yardimct
ompalar
teknesi p. P
Hidrolik
pompa Os
VuFucu %
baslik .
. - 4
. id
e
BBBE
\i)

A

Sekil 1, 6‘ Dis siitun govdeli pres tesghln
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Etki sayist :Pres tezgahlannin diger bir 6zelligi de etki sayisidir.Etki sayisiyla
,hareketli baglik veya vurucu baglhk sayisi belirtiimektedir.Bunlar sirasiyla ;

a)Tek etkili :Ust basiga veya ait tablaya tek hareketli baghk yerestiriimig
perslerdir.Bu tip preslere , tek etkili presler denir.

b)Cift etkili :Ust baghda veya alt tablaya i¢ ice yerestiriimig iki hareketli baglig
bulunan preslerdir.Bu tip preslere cift etkili presier denir.

o) Tnpil (ag)etkili :Cift etkili preslere ilaveten alt tablasinda Gg¢lncl hareketli baghk
bulunan presierdir.Bu tip preslerdeki (st bagliga bagh iki hareketli baglk agag! inerken
hemen ardindan , alt tablaya bagh G¢linc baghk da yukan hareket eder.

Cift etkili preslerdeki i¢c hareketli baghga , dig hareketli basghk yatakhk
yapmaktadir.Dig hareketli baghga da tist baghk yataklik yapar.-

Gift ve Ug etkili presler genellikle ¢gekme kaliplama iglemlerinde kullaniliriar.Bu
nedenle , ¢ift veya G¢ etkili preslere ¢ekme presleri denir.Etki sayisi birden fazla olan
presler hidrolik sistemie caligir.2000 ton kapasiteye kadar olan bu tip preslerin dakikadaki
vurus sayist 20 civarinda ayarianabilir sekildedir.

1.2.b DERIN CEKME

¢ D ¢aph bir pulun gekme kaliplan dedigimiz dlzenlerde ¢ d'da , h yiiksekliginde
kovan sekline sokulmasina prescilikte "gekme" adi verilir.Pratik olarak ise bir sacin bir

istampa yardimiyla disi kalip yuzeyine sivanmasi olarak da tarif edilmektedir.

Sekil 1.7 @m
T L
(BB

g

Silindirik ¢ekme kaliplanyla tretilecek bicim ; kabin kag kademede ¢ekilebilecegini

gosterir.llk cekme isleminde , ¢ekilecek bigcim kap boyutlarina uygun serit malzeme veya
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yuvarlak sa¢ malzeme hazidanir.Hazilanan yuvarlak sa¢ malzeme kalip igerisine

yerlestirilir.

Sekil 1.8

Cekilecek parcamin kalip icerisine yerlegimi

Disi kalp

Zimba ,sa¢ malzeme ve digi kalip temas haline gelinceye kadar sa¢ malzemede
herhangi bir degigme olmaz.Zimba disi kalip icerisine dogru iledemege basladigi anda ,

zimba ucu kavis yarigapina uygun olarak sag malzeme egilir.

Kalip kavis
yarigapina
uygun bii-

kiilme Sekil 1.9

Cexme kabbinda biikme baglangic

Zimba ucu
kavis yaricapina
uygun bikiilme

Zimba ilerlemeye devam ettijinde ,cekilen kabin  tabaninda sekil degigimi
olmaz.Ancak zimba ucu ve disi kalip agzi kavis yancapina gore egilen pargada dizeime

baglar.Cekme iglemi siiresince , yuvarlak sa¢ malzeme capinda da azalma meydana gelir.

itkel ¢ap

Kap agz

Ok boytérl
kavisi

basilma sidde-
tini gosterir.

Sekil 1.10 Sekil 1.11

Cekme baglangics Cekme boyunca dig cevrede -

meydana gelen bamlma
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Kalip igerisine akan yuvarlak sa¢ malzemenin dig cevresinde basiima gerilimi
meydana gelir.Bu basiima gerilimi ,cekilen kabin agzina yakin flang kisminda maizeme

yigiimasini meydana getirir.Bu sekildeki malzeme yigiimasina burugma adi verilir.

Gevresel
basitma

Strtiinme
kuvveti

Sekil 1.14
Cekilen kap ve taban Ditzeltme

gevresinde meydana

+—Gekilmeden
dolayr kap
cidarinda
%25T kadar -
incelme mey-

Kap tabanl . dana gelir

gelen yirhlma bilgesi Yirtitma
bolgesi

o
L e ——

Cekilen kabin adiz kisminda burusma ve (% 15 - % 20 )T kadar kalinlik artig
meydana gelir. Ayrica , gekme iglemi biten kabin agiz ve taban kavis yilizeylerinde egilme
ve basima gerilimleri , tabana yakin kisimlarda maksimum c¢ekme gerilimi meydana
gelir.Cekme geriliminin maksimum oldugu bu kisimlarda cekilen kabin et kalinhg azalir ve
parca agin gcekmeye zorandiginda taban gevresinde yirtiima bélgeleri olugur.

Traslama (diizeltme)
miktar:

Sekil 1.13

Traglama (diizeltme; miktan

L)
LALLM RN R RO L RO A Y
MR LRRABRARLLRLLRLRULRLLR WY

I AT I I T I T mwa Y

Batln cekme kaliplama iglemlerinde traglama veya diizeltme miktari, hesaplanan
degerden daha fazla alinir.Aksi haide , traglama toleransi verilmeden cekilen parganin agiz
kismindaki flangin elde edilmesi mamkin olmayabilir.Sekil 1.13'de cekilen kap ve traglama

miktan gosteriimektedir. Toplam ¢ekme

(°/015-%/220) T
kalinlik artisi

Sekil 1.12
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2. MODEL
2.1 SENARYOLAR
ana tabia disi kalip
=
. . G:5ton | \
;:fm b i L-—;_.L_& 225 .
r—qir/ ‘ ¢ 280 ‘
P\\
[ erkek kalip ~
1 o
alt | tabla o
~pin
18 CrNi tencere
pot silindiri

Sekil 2.1. Model Derin Cekme Presi

a.Parca kaliba yerlestirilmis

Sekil 2.1. Model Derin Cekme Presi.

a.Baski durumu

Model presin 6zellikleri:
Baski kuvveti (F): 400 ton
Bosta ilerleme hzi ( Vbosta ). 200 mm./sn
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Baski hizi ( Vbaskr ): 15 mm./sn
Geri kalkis hizi (Vgeri ): 15 mm./sn
Toplam operasyon zaman (t top ): 40 sn
Bosta ilerleme zaman (tb ): 1 sn
Baski zamani (tp ): 11,5 sn
Baskida kalma zamani (ttlleme zamani) (t& ): 5 sn
Geri dénag zamani (tg ): 2,5 sn
Yeniden yukleme zamani (ty ): 20 sn
Malzeme: 18 CrNi

Levha kalinhigi: 1mm

Hidrolik devre tasanmlanmizi uygulamak i¢in Ek 2-3’'de gérinen derin gekme presini
ele aldik.

Amacimiz presi belli hiz ve zaman araliklarinda caligtirmak oldugu igin gergek bir
6mek alarak malzemesi 18 CrNi olan 1 mm. kalinhgindaki sa¢ levhayi 280 mm. ¢apinda 150
mm. yiksekliginde derin ¢ekilmis bir tencere haline getirelim.

Bu iglemi gergeklestirmek igin 400 tonluk bir prese ihtiyacimiz vardir. Yiksekligi 150
mm. olan tencereyi basabilmek i¢in 375 mm. strok lazimdir. Sekil 2.1’de goérildigi Gzere
pres ana tablasi alt kaliba yaklagincaya kadar, 200 mm. mesafeyi hizla ilerlemeli, derin
cekme igleminin yapildigi 175 mm. mesafeyi ise malzemenin sekil degistirme kabiliyetine
gbre yavag ilerlemelidir.

Derin gekme igleminde ilk agama sag¢ levhanin pot gemberi ve alt kalibin Gzerine
konarak baskiya hazir hale getiriimesidir ki bu slre yaklagik 20 saniyedir. Prese start
verilmesiyle birlikte harekete gegen ana tabla kendi agifigiyla (g:5 ton) birlikte 200 mm./én.
ik hizla 1 sn. igerisinde 200 mm.’lik mesafeyi serbest diigerek alir. Kaliba 25 mm. kala

frenlenen ana tabla baskiya gecer ve bu mesafe ile sa¢ levhaya 150 mm. ylkseklik verecek
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derin ¢ekme islemini maizemenin sekil degistime kabiliyetine gére 7.5 mm./sn. ila 15
mm./sn. arasinda degisen hizla 11.5 sn. stresinde presiemeyi gerceklestirir.

Ust kalip ile alt kalip birlesip aralarnndaki sa¢ levhaya kendi gekillerini vermiglerdir.
Ancak biizilen kisimlann OthGlenmesi icin iki kalip 5 sn. sUrevie 400 tonluk bir kuvvetle
hareketsiz baskida kalir.

Sonunda Derin GCekme iglemi tamamianmig halde Gst kalip 15 mm./snlik geri kalkig
hizit ile 2.5 sn.’de eski konumuna gelir. Pres yeniden yikienmeye hazirdir. Bu ¢evrim

yaklagik 40 sn. icerisinde gergeklesir.
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2.2. FiziKkSEL MODEL OLUSUMU

pD | 1. Ana Silindir
2. Yardimc: Silindirler
= T L® 3. Ana Tabla
{ ] hy 4. Pot Silindiri
1 | h ! VbJL‘ —Ll 5. Alt Tabla
di h,
4 : @ vp
- T v h
® : i
o d
Sekil 2.2 a-Model !
1. Ana Silindir
—®
2. Cift Etkili
=k v
Yardimc! Silindirler
»D - I' —@ 3. Ana Tabla
" L] .
_@ 4. Piston Silindiri

1 5. Alt Tabl
& J—\b ) abla
G

Sekil 2.2.b_Model I1I



Ana Silindir Capi
Yardime Silindir Cap!i
Pot Silindiri Capi
Hizlar(v);
Bosta ilerieme hizi
Baski hizi
Geri kalkis hizi
Strok (h);
Serbest Digsme mesafesi

Basingta ileleme mesafesi

18

2D :
ad :
dp :

Vb:
Vp:
Vg:

h1

h2:

Pot Silindiri hareket mesafesi h3

Ana Tabla agirigi

450 mm.
100 mm.
350 mm.

200 mm./sn.
7.5-15 mm./sn.

15 mm./sn.

: 200 mm.

175 mm.

: 400 mm.

g: 5.000 kg.

Model presimizin ilk 4 tasarnim igin sekil 2.2.a’da (Model I) goruldugu gibi; 5.

tasarnm icinde gekil 2.2.b’da (Model If) gibi alinmigtir. Model ayrint bilgi i¢in bkz. EK

2-3

Minimum caligma basinci,

P = F/A = (5000/160) = 31.2 kp/cm2 = 30 bar.
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3.MODEL PRES iCiN OPTIMUM HIDROLIK DEVRENIN ARASTIRILMASI
3.1. SABIT DEBILI POMPA ILE TASARLANAN DEVRE,

3.1.1 HIDROLIK DEVRENIN CALISMASI

Bu tasanmda sistem sabit bir debiye sahip olan pompa ile tahrik edilmekte ve
istenilen zaman araliginda ana silindirin arka boglugunu doldurmaktadir.

ilk konumda ydnetim vaifi (3) pompadan (1) gelen yadi G merkez olmasi sebebi ile
tanka gonderir.Sistem basinca gegmez.Daha sonra start diigmesine basilinca Y1 selenoidi
cekilir ve silindirin arka kismina ya§ doimaya baglar.Ust kalibin bagh oldugu kog , alit
kallba de@digi anda basinca gegmeye baglar.Malzeme derin gekilip istenilen formu
aldiginda g¢arptig: switch tarafindan Y2 selenoid i ¢ekilerek akigkan bu sefer alt silindire
doimaya baglar.Ana silindirin arkasindaki yag da tanka tahliye edilir Tamamen bosgalip
,ana tablada yukan ¢iktiktan sonra ¢arptigi switch ile beraber yon denetim valfi selenoidi
cekmeyi birakarak orta konuma gelir ve sistem tekrar basingsiz hale geger.

Hidrolik devrenin elemanian ,

1-Sabit debili pompa ve tahrik motoru

2-Basing emniyet valfi

3-4 yoliu ,3; konumiu G merkez yén denetim valfi

Hidrolik devre ise (Bkn.Bdl. 3.1.3. sf.21)

3.1.2 DEVRE iLE iLGILI FORMULLER VE HESAPLAMALAR

Motor gtici ,

QP _ 1920*250

= = 800kw
6007,  600*1
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Bosta ilerleme , F; = PA=016*30*10° = 480*10°N
Baski an1 , F, = PA=016*250%10" = 4*10°N
POMPA

Bosta ilerlemede, Q= AV =016m*02 = 0032m* / sn = 19201t / dak
Baski am , Q= AV =016m*0015=24*10"n’" / sn = 140l / dak

MOTOR GUCU,

QP 1920*250
6007,  600*1

= 800kw

Is,
Bosta ilerlemede ,W, = F;S, = 480 *10° N *02m = 96*10° Nm
Baski a1 ,W, = F,S, = 4*10°N *0175m = 700 *10° Nm

AW = W, + W, = 796*10°Nm

ENERJI
1920*103 *30*10° *1

Bosta ilerlemede ,E = QPt = % = 96*10° Nm

. 1920*10° . s
Baski ani iitilleme ,E = QPt = T2SO *10°(165) = 13200*10° Nm

VERIM ,
Aw  96*10° +700*10°

=2V _ = %6
AE  96*10° +19200*10°

n

Tasarimi ¢ok basit olan ve minimum sayida eleman kullanilan bu devre verimi ¢ok
disuk olmasiyla beraber gergeklesmesi hem muihendislik , hem de ekonomiklik agisindan

miumkin degildir.
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3.2. GIFT POMPA ILE TASARLANAN DEVRE

3.2.1 HIDROLIK DEVRENIN GALISMASI

Bu tasanmda sistem ¢ift pompa ile tahrik edilimektedir.Amag daha az tiketimi
oldugu icin bosgta ilerleme ani boyunca yiksek debili alcak basing pompasi + disik debili
yiksek basing pompasi ile presleme aninda ise sadece yiiksek basing pompasi ile
calistirmaktadir.Serbest konumda pompalardan gelen akigkani tanka génderen sistem
start'la birlikte Y1 selenoid'i (4) ile ana silindire yag doimaya , alt silindirerdeki yag tanka
tahliye olmaya baglar. Burada her iki pompa birden (1-2) devreyi beslemektedir.Ne zaman
ana tabla alt kaliba deger ,0 zaman sistem basinca geg¢meye baglar. Basing yikseldikge
algak basing pompasi (1) devreye akiskan goénderemez ve yiksek basing pompasi
tarafindan gelen bir pilot hattinin , (3) no lu basing emniyet valfini agmasi sonucu algak
basing pompasinin (1) basdi§i akigkan tanka tahliye olur.Yiikselen basing degerleri ile
derin cekme iglemini tamamiayan silindir tablasinin switch'e carpmasi ile Y2 selenoid'i (4)
ikaz alir ve alt silindidere yagd doimaya baslayarak tabla ve ust kalip grubu yukan
cikar.Ust konumuna gelen tabla switchine carparak ydn denetim valfini (4) tekrar orta
konumana getirir.Sistem basingsiz , hareketsiz kalir.

Hidrolik Devre Elemanian ,

1-Ylksek debili algak basing pompasi

2-Disiik debili yiiksek basing pompasi

3-Basing emniyet valfi(Algak basing pompasi icin)

4-4 yollu ,3 konumiu G merkez yon denetim valfi

5-Basi¢ emniyet valfi (Yksek basing pompasi ve sistem igin)

Hidrolik devre ise (Bkn. Bol. 3.2.3 sf.24)
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3.2.2 DEVRE iLE iLGILI FORMULLER VE HESAPLAMALAR

MOTOR GUCU
Y.B.P. igin,

3
__PQ _250*140 _ .
60077,  600*1

A.B.P. igin,

0 =1920-140 = 17807t/ dak

*
__PO _30%1920
6007, 600
ENERJI

Bosta ilerlemede
E, =Nt =96*10° *1=96*10° Nm
Baski aninda + Utlileme

E, = Nt =60*10°*16.5=990*10° Nm

VERIM
*1n3
_AW _ 796 103 = %73
AE 1086*10

Bu devre 3.1 'de ki devreden daha iyi oimakla beraber o biiyikliklerde bir eleman

bulunamayacagi ve tasarm mantiksiz oldugu icin gerceklegemez.
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3.3 AKUMULATORLU VE SABIT DEBILI POMPA ILE TASARLANAN DEVRE

3.3.1 HIDROLIK DEVRENIN GALISMASI

Bu tasanda kullanilan akimilatdr (7) bir nevi ylksek basing pompasi olarak
dasanimas ve baski aninida gereken basincin burada kargilanabilecedi tasarlanmigtir.Bir
bagka digiinig ise bogta ileleme aninda buyik hacimli ana silindir kovam igin gerekli
olan yagd buyukligunin bu biriktirici (7) tarafindan kargilanmasidir.Burada sadece ilk
tasarinin devresi agiklanacaktir.

Sabit haldeki sistem start 'a gectifinde akigkan gidecek yer bulamayarak (11)
akimdlatéri doldurmaya baglayacaktir. Akimuilatdr dolduktan sonra artan basing (6) no'lu
basing salterinden 4 no'ilu yén denetim valfinin ve 11 no'lu ydén denetim valfinin ikaz
almasini saglayacaktir ve onii agtlan kanaldan (8) yad ana silindir haznesine doimaya
basglar. Ana tabla hizli bir sekilde agagi iner. Alt tabla ile bulustugunda devrede basing
yukselir ve 13 no 'lu basing salteri acllarak Y4 selenoidini ¢ektirir.Bu sefer akigkan Dbir
oncekinden daha kisiimig olan 10 no'lu hiz ayar valfinden gecerek presiemeyi
gergeklegtirir.Bu bize bosta iledemede hizh ilerlemeyi , baski aninda yavag ilerlemeyi
saglar.Presleme aninda gerekli yiksek basing akiimilatérden saglanmigtir.Preslemeyi
tamamlayarak alt switch'e ¢arpan sistem Y2 selenoidinin ¢ekilmesiyle 12 no'lu basing
emniyet valfinden yavas yavas geger ve 11 no'lu valften tanka dénis yapar.

Ust konumda ise stop switch 'i vasitasiyla sistem sabit hale gelir.

Hidrolik Devre Elemanian ;

1-Sabit debili pompa ve tahrik motoru

2-Emig filtresi

3-Hidrolik ikazh basing emniyet valfi

4-Basing emniyet valfine yol veren 2 yollu ,2 konumlu yén denetim valfi

5-4 yollu ,3 konumiu -G merkez ydn denetim valfi

6-Basing galteri

7-Hidrolik akiimlatér (Biriktirici)
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8-4 yollu , 2 konumlu yén denetim valfi

9, 10 - Hiz ayar valfleri

11-4 yollu , 2 konumlu yén denetim valfi

12- Yukan konuma yavas kalkis i¢in basing emniyet valfi
13-Basing galteri

Hidrolik devre ise (Bkn. B&l. 3.3.3 sf.29)

3.3.2 DEVRE ILE ILGILI FORMULLER VE HESAPLAMALAR
3.3.2.1 YUKSEK BASINGL! AKUMULATOR ILE
Min . Basing=30Bar =P
Max. Basing=250 Bar=P
Her devirdeki toplam ihtiya¢ olunan miktar bulunur.
Q=(Silindir hacmi) / (Toplam devir zamani ) =
(Alan*Strok) / (Toplam devir zamani)=(0.16*375) / (40) =
1.5*10 m/sn =90 it /dak
P =Min.basincin %90 =250*0.9 =225 Bar
Akumlatérun degarj edecegi toplam yag miktari,

Bosta ilerlemede , Q=(1920-90)*1 / (60) =30.5 It

Baski + Utiileme, 0 = 30.5 +ﬁ%@l *11.5 = 40/¢

Geri kalan 27.5 sn 'de akumlatér sarj olacaktir.

(90*27.5) / 60 =41.2 It yakiagik esittir.

P =225 Bar ayarianir =226 Bar mutlak deger =0.9*250'den
V=2,

P =300 Bar (Kabul) =301 Bar mutiak deger

V=2

P = 250 Bar ayarlanan =251 Bar mutlak deger
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V="
V-V =412 litre ,
PV =PV =226*V =301*V, V=(301*V)/226
/;/dyabatik Genisleme
3

7= (%—)"L4 =(301/251)"** =1.140 Boylece,
2 3

V=114V V-V=412 o V=295 litre
V =(301*V ) / (226 ) =393 It , V =336.2 litre
Akumulatérin intiyaci 393 litredir.

MOTOR GUCU
*10-3
o QP _90%10
n

ENERJI

300*10° = 45kw

Her 40 sn'de bir yiklemeyle teorik enerji ;

E=Nt =E=45*40*10° = 1800*10° Nm

VERIM
*1n3
_AW _ 79 103=%44
AE  1800*10

3.3.2.2 DUSUK BASINGLI AKUMULATORIILE,,
Q=0.16*0.200=0.032m =32 It

(9*11.5/ 60)+ (5*9 / 60 )=0.3*9 =32 =>Q=106 It / dak
MOTOR GUCU

%® ~3
N=QP=1—Q—6€J—O—40 *10° = 7kw Min . basing 40 segildi.

Dakika bagina ortalama gu¢ (7*16.5/40) + (60 * 11.5/40) =20.14 kw
Bdylece her cevrim basina

ENERJi ise
13.42*10° *40 =806*10° Nm
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VERIM
*103
=AW=796 10 _ 9 o8
E 806*10°

Géraldaga tzere bu devrede iki diglinis gerceklestirdik.2. dustinlis uygulamaya
¢ok yakin ve uygulanabilir.Fakat sistem igin randimanl olmayacad: ve de maliyeti ¢ok

yiiksek olacadi igin bu sistemde uygulanmaz.ideali aramaya devam edecegiz
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3.4 VARIABLE POMPA iLE TASARLANAN DEVRE
3.4.1 DEGISKEN DEBILi POMPALI BiR HIDROLIK DEVRENIN CALISMASI

Halen uygulanmakta olan bu tasanm ile agagidaki fonksiyoniar ayn ayn anlatilacaktir.
Sabit halde ; ana tabla ve (st kalip baslangi¢ pozisyonundadir ve pompa akigkan
y6n denetim valfinden (3) tanka by-pass etmektedir. Geri dénen akigkan hem sogutulmakta,
hem de filitrizasyon yapiimaktadir. Degisken debili pompa®* kullaruldidt icin de klape
minimum agikhikta bulunmakta ve basing O'dir.

Sabit debili bir pompanin kullanildigi devrede basing ayaranan lst degere ulastiginda

pompa yag basmaktadir ve ya§ emniyet valfi Uzerinden basingh olarak bosgalirken isi

olugmaktadir.

<= ;} < A\ﬁ | .
< Al ‘
op=/ = S
238 225 2eweesicet Y e e ™
. k=0
Plakenin egimi'en fazla EZiklik agisr Plakanin egimi
oldugn zaman,debi de . azaltilinca sLfir olunca,
max.olmaktadir, debi de azalmak- pompa yaZ bdas-
. tedir, mayacaktir,
gekil 3.1 Egik pldkali pistonlu pompalarda debinin eyer-

lanmasi.(S.Vickers)

* Basing Duyarh Degisken Debili Pompa: Pompa mili donduriildiigiinde buna bagl olan
silindir bloku ve igindeki pistonlar da déner. Pistonlar hareketsiz olan egim plakasi Gzerinde
kayarlar. E§im plakasinin mil ekseni ile bir «c agisi yapmasi sonucu her piston degigik
konumda bulunacaktir. EGim plakasinin agisi degistirildiginde debide degigecektir. Mil ile
plaka eksenleri birbirine tam dik oldugunda pistonlarnn hareket stroku sifir olacagt igin
pompa donmeye devam etsede yagd basmayacaktir.

(sekil 3.1)
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Basing duyarli degisken debili pompada ise basing sinir degerine ulastiginda
egim plakas: dik duruma geldigi igin devreye yag basiimayacak sonu¢ olarak da
yagin isinmasinin ve gereksiz giic kaybinin 6niine gecilmis olacaktir.

Bosta ilerleme ; islemi presin hizla agad inmesini saglar ve gli¢ yanlizca pistonun ,
mafsallarin ve diger pres elemaniannin agirfigindan sagdlanir.bizim pres ana tablasinin
agirhigi sekil 'de goraldiigti gibi 5 ton 'dur.

Bosta ilerlemenin baglangicinda pompa (1) akigkan: silindir bogluguna dogru y1 ve
y3 selenoidi tarafindan yoniendirilir.pot silindiri pompasinda da (8) devreye yag basilir. Bu
pompada sistem basinca geginceye kadar bir algak basing pompasi vazifesi gortir. Piston
kolunun ve digerierinin agirhig: presin asagi digmesine ve yagin silindirin halka tarafindan
cekilen y5 selenoidi ile hizli bir bigimde tanka dogru siiziimesine neden olur. Pres hizia
asagi diigerken pompa akigkans silindir boglugunu doldurmak igin yetersiz kalr.

Pres pistonunu hizli hareket ettirmek igin daha dénceki 6meklerde gorildiigla lizere
debili pahali pompalar yerine 6n doldurma ventilleri (15) tercih edilir. Bu ventiller buyiik
boyutlu 6n uyanh ¢ek Valﬂerdir.Silindir boslugunda yaratilan negatif basing (vakum) sonucu
gerekli akigkan bu ventil (15) vasitasiyla tanktan emilir.

Presleme ; cevrimi boyunca yanliz Y1 selenoidi agik kalir.Alt kalip Gst kalip
birbirini temas ettiginde basin¢ artarken , maizemenin sekil verme o6zelliklerine goére gl
gerekmektedir. Gerekli basing ve glic dedisken debili pompanin kendisini ayarlamasiyla
elde edilir.” Hizla inen katle bir anda frenlemeye gegmigtir.Basinci ayarianan 4 no'lu basing

emniyet valfinden yanlizca basma hizindaki yagin gegigine izin verilir.

" Pompay galigtirmak icin gerekli gi¢ beliri bir verimin dikkate alinmasi
sartiyla debi ve basing ile orantiidir. Sekil 3.1'deki grafikte gériilecegdi Gzere sabit
kalan Qmax(140 it/dak) degerinde Pmin(128 bar)'dir. Basing ayarlanan degere
ulagtiinda debi degistirme mekanizmasi debiyi dyle bir degere kadar kugulttr ki;
debi Qmin(72 WWdak) degerini alir. Gii¢ regilatéri sabit devir sayisinda énceden
belilenmis galigma giictnin agiimasin énler. Bunu artan basingta debiyi azaitarak,
bagka bir deyigle debi ile basing farki ¢carpimini (bu da guce esittir) sabit tutarak
yapar.
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Bu arada pot silindiride artan baski ile silindirin alt kismindaki yagi 11 no'lu basing
emniyet valfinden tanka tahliye yapmaktadir.4 ve 11 no'lu valfler ayni zamanda caligtinima
yanlighdindan dogacak bir tehlikeden kaginmak igin sistemi korur.

= Dekompresyon ; Basma iglemi bitirildigi zaman silindir icindeki yag sikigtinhr.Bu
stkisma %5 kadardir.Pres geri sinyalinden dnce sistemdeki dekompresyon goklarina bagh
olarak (6zellikle tank hattindaki) valflerde ve borularda gereksiz yiiklemeleri 6nlemek icin az
bir miktar basingl akigkan yavas bir gekilde 6 no ‘lu sok alma valfinden tanka
bogaltiimalidir.Basma iglemi bittiginde alt switch'e ¢arpan tabla zaman rélesinde ayarlanmig
bir Utileme zamari kadar basingta bekledikten sonra Y6 selenoidini ¢eker ve sikigan

akigkanin gok almasi yapilir.Sok alma siresi 1-2 sn. kadardir.

= Dénis ; bolimiinde Y2 ve Y4 selenoidleri gekilirken di§er selenoidier serbest
konumlarnna doénerler.Pompalar (1-8) hem pot silindirini yukari kaldinken hem de alt
silindirlere ya§ doldurarak ana tablay yukan kaldindar.Ana silindirin arkasindaki buyuk
hacimli yag bir anda borulardan bosalamayacag! igin hatta bir basing olugturur.Bu basing
ana silindirin arkasindaki 6n doldurma ventilini (15) bir pilot hatti ile uyararak agar ve bu
biyik hacimli yagin tanka dénmesini saglarlar.Pot silindiri ve ana silindir ast konumuna

geldiginde switch'e ¢arparak sabit konuma gecerier.

(bm?)ﬁ\ Sabit gi¢ reglilasyoniu
degisken debili pompanin
karekteristik egrisi

Sekil 3.1
(Pmax,400tn)250+ - — -
37 k
(Pmin,205tN)128 T —~—— — - v
30 kw
22 kw

' —= Q(It/dak)
Qmin=72 Qmax=140 *

¢
v=7,5mm/s v=15 mm/s
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Hidrolik Devre Elemanlan ;

1-Variable (Degisken debili ) pompa

2-Basing emniyet valfi

3-4 yollu ,3 konumiu , G merkez yén denetim valfi

4-Hizl - yavas frenleme valfi gibi ¢aligan basing emniyet valfi

5-Cek valf

6-Sok alma valfi (Dekompresyon)

7-Su sogutmall esanjor

8-Sabit debili digli pompa

9-Basing emniyet valfi

10-4 yollu , 3 konumlu , G merkez yén denetim valfi

11- Basing emniyet valfi

12,13 -Pompa basing gostergesi (Manometre )

14-Pot silindiri basing gostergesi (Manometre)

15-On doldurma valfi (Full ventil)

16 ,17 -Motor

18, 19 -Cek valf

Hidrolik devre ise (Bkn.B6l. 3.4.6. sf 39)

3.4.2 DEVRE iLE [iLGILIi FORMULLER VE HESAPLAMALAR

DEBI

Bu sistemde bosta ilerlemedeki gerekli debi

Q=2400 It / dak vakumia depodan emilmekte ve kendi adirhgi (5 ton) ile asagi
dastigiinden F = 0 'dir.Baski aninda akis kontrol valfinden tanka dénen akigkan miktan

=VVA=0.015%0.16=4*10" m /sn =140 It/ dak

IS

Bosta ilerlemede ,W=FS=0*200=0

Baski ant W=FS=4*10°*0.175=700*10° Nm
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ENERUJI
Bosta ilerlemede kendi agirigi ile digtigtinden E=0'dir.

140*107° 3
Baski ant, E=QPt=—6—0—250*1o’(7+5) =700*10° Nm

VERIM
p= . _700%10°
E  700*10°

MOTOR GUCU

Q=140 It / dak
P =250 Bar ,Sabit debili olursa N =

=% 100 olur.

PO 140*250 _
60077, 600

58kw

Ama variable (Enerji Sabit Sistemi) pompa segcildigi i¢in debi ve basing arasinda

denge kurar.

N=30 kw

_ 30*600
250

=72 It/dak

Onin

_30*600
=140

Variable kullamidigi igin pahali olan enerjiden % 50 tasarruf var.

=128 Bar
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3.4.3 SOGUTMA HESABI

SOGUTUCUYA GEREKLILIK

Hidrolik sistemierde ventiller , pompalar , valfler ve borularda gicin belli bir b6lGmu
Isiya donagerek akiskani isitmaktadir.Depodan cevreye olan isi gegisi ¢ok disik ise
sistemde olugan 1si ile gevreye verilen 1s1 miktarlan arasindaki oranin artmasi nedeniyle
akigkanin isisi giderek artacaktir. Isiya déniigen bu enerji kicimsenmeyecek degerdedir.Bu
is1 enerjisi akiskanin sicakhigini ytikseltip ,

viskozitesini dligtirmekte ,

kacak kayiplarini artirmakta

= akigkanin yaglama ve tagima kabiliyetini azaltmaktadir.

Ylksek sicakliklar hidrolik yagin zamanindan &nce yaglanmasina ve sizdirmazhk
elemaniarnnin émurierinin kisalmasina neden olfur.

Tum bunlar sistemin verimine etki etmektedir.Bu durumda yagdin sogutulmasi
gerekir.Devreye konulacak bir sogutucu yagd sicakiginin belirli bir degerden yukan
cikmasini énler.

SOGUTUCU HESABI

Hidrolik sistemde toplam giris glictiniin %20 ,25 kadan isiya donismekte oldugu
kabul edilir.Bu sonuca ¢abuk yaklagimdir veya bu enerji , tim elemeniarin ve borulardaki
1s1 kaybinin hesabi yapilarak tesbit edilmektedir.Bu sekliyle ;

1-Sistemde olugan is1,

Prayip =P1+P, +P; +P,

P, :Hidrolik komponentlerin verimierinden kaynaklanan kayiplar

P, :I¢ kagaklardan kaynakianan kayiplar

P, :Kisicilardaki kayiplar

P, :Akig direnglerinden kaynaklanan kayiplar hesap edilir.
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2-Sistemden digan vernilen isi (Tank'tan yayilan isi )
O, =KAAT
K :Ist iletim katsayist (kcal / m*h°C)
AT :Kararh hal sicaklig: - oda sicakhigii (°C )
A :Toplam tank yiizeyi (m?) hesap edilir.
Sonugta verilen i1si =Cikan isi 1 kwh =860kcal
P, *860=0 + 0y
O, ‘liave 1s1 esanjo6ri ile kaybolan ist
O = (P *860)-0, (kcal/h)
ile 1s1 esanjéru sogutma kapasitesi bulunur.

4 tasarlanmig devreyi ¢cabuk yaklagim metodu ile hesaplayacak olursak;

P,,,=(0.2/0.25)%P,

motor

=3P, =11+30=41kw
P, =0.25%*41=10.25kw
P, =10.25*860=8845.7 (kcal/h)

P, =10000(kcal/h)' lik 1s1 esanjoéru segilmeli
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3.4.4 SALT DiYAGRAMI

Hidrolik pres imalatinda presdeki gerekli konumlar telemekanik switchler ile
saglanmaktadir.Bu konumlar , imalatg! ihtiyaca gore belirledigi igin presin salt diyagrami
denen telemekaniklerin elektriksel konumlanni gosteren semayt da hazidamak
zorundadir.Bizde 4. tasarnimin uygulanabilifigi acisindan bu diyagrami (3.2 ) 'da gortldigl

zere ¢izdik.

4o,
alt 3 ///7//7 /74
eton |y [
sok Ys 777
alma o
frenlemﬂ Z‘ V7771
E" Fonks.| Y« Ye Yo yﬁ Y Yo
Sabit
e, Bsderl.] - . .
[Presim]| -
st alt

SALT DIYAGRAMI
Sekil 3.2
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Bu kisimda presin sadece hidrolik hattinin maliyeti hesaplanmistir.Hidrolik

elemanlann tima (imalattada ayni marka tercih edildigi icin) Rexroth olarak alinmugtir.Fiatlar

DM olarak veriimistir.

SIRA NO

OCO~NONDWN--

KOD NO

A10V100

DB20

N622

DBW20

R112°"
M3SE10c+DV16

RFBN/HC 500 G20

50Litre/dak
DB20
N622
DBDh10K
63-400Bar
63-250 Bar
63-250 Bar
NW125

30Kw 1450 d/dak

11Kw 1450d/dak
R1 Kw
R1 Kw

PARCA ADI FIATI
Degisken debili pompa 5106 DM
Basing emmniyet valfi 471 DM
Yon denetim valfi 965 DM
Basing emmniyet valfi 630 DM
Cek valf 166DM
Sok alma valfi 650DM
A1-1 Donis valfi 510DM
Digli Pompa 415DM
Basing emmniyet vaifi 471DM
Yén denetim valfi 965DM
Basin¢g emmniyet valfi 197DM
Gliserinli Manometre 18DM
Gliserinli Manometre 16DM
Gliserinli Manometre 16DM
Full Ventil 1400DM
Elektrik Motoru 1165DM
Elektrik Motoru 520 DM
Cek valif 116DM
Cek valf 116 DM
TOPLAM 13913 DM

Diger tim hidrolik boru , baglama, elemanlan , vs. , toplam maliyetin %15'i kadar

alinmaktadir.Bu halde toplam maliyet ;

14513*%15 =2177=Toplam maliyet =16690 DM c¢ikar.

Bu rant bugiinkii dederlele mantiklidir.Uygulanabiliriigi

sekliyle HIDROMODE 'de imal edilmektedir.

ve surekliligi vardir ,bu
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3.5 LOGIC ELEMANLARLA OLUSTURULAN DEVRE

3.5.1 LOGIC ELEMANLARIN TANITIMI

Logic elemanlar son yillarda yaygin kullanmina baglanmis hidrolik devre
elemanidir.Logic elemanlar yliksek debi gegirebilen bir tir agma kapama elemanlandir.Sekil
3.3 'de goruldiigl (izere B'den A'ya veya A'dan B'ye gecis mumkiindiir. X hattinin basincina
bagh olarak A'dan B'ye giden veya gelen akigkanin miktar ayarianabilir.Yiiksek debi
geciren logic elemaniann kovan grubunun Gzerine , fonksiyona bagli olarak secilen pilot

valfler kiiglik boyutiu olacagi icin sistem daha l;ollay kontrol edilebilir.Daha az yer kaplar.

B

————

Sekil 3.3 A

Logic valfler sagladiklan avantajlar nedenniyle gittikce yayginlasarak kullaniimaya
baglanmigtir.Bu avantajlar siralanirsa;

-imalat kolayhgi

-Blylk debileri kugiik hacimlerde gegirebiimeleri

-Yuksek basinglarda ¢aligma olanagi

-Sizdirmaz bir kapanma saglamalari

-Operasyon zamanlarnnin gok kisa olamsi min.aginma , uzun émur saglar.

-Kire karsi dugik hassasiyet gosterir

-Operasyon zamanian ayarianabilir

-Boyutlannin ufaklidi

-Farkl amaglar igin kullanilabilmeleri ve degisik denetim olanakian saglamalan

Logic valfler basing vaifleri olarak kullaniimalan halinde toplam debi logic valften

gegirilir.Logic elemanin kumandasi (uyansi)ise kiigiik boyutlu bir pilot vaifie gergekiesir.



A

Goruldugl Gzere Logic elemanlar bize zaman bakimindan , ekonomik bakimdan
oldukga yarar saglamaktadir.

3.5.2 HIDROLIK DEVRENIN GALISMASI

Logic elemaniar preslerde daha ¢ok ve sik olarak geneliikie kovan + valf halinde
ikili grup olarak kontrol modiillerinde kullaniimaktadir.Tam bir hidrolik kontrol bir ka¢ tane
kovanin bir araya getiriimesiyle olugturulabilir.

Bu devrenin logic elemanh tasanmida modelimin yardimci silindirlerin konumu
degistirilerek Rexroth'un "IHO4MK100D2X/.../M..." hidrolik devresinden yararianarak kendi
modeline uygulandi.Ortaya ¢ikan semay bir dnceki boiimde aniatildigi gibi operasyonlar
halinde deginilecektir.

Sabit halde , herhangi bir selenoid ¢ekili olmadig: i¢in sistem basingsiz
haldedir.Normal konumu acik olan 2 noiu emniyet valfinden akigkan tanka
dénmektedir.Sistem en st konumda hazir beklemektedir.

Bosta ilerlemede , start'a basiidiginda Y1,Y2,Y3 selenoidleri gekilir.llkénce Y3
selenoidli emniyet valfi (2) kapanarak akigkani sisteme godnderir.Akiskan 10 no'lu yon
denetim valfinden 17 no'lu kovan valfin arkasina dolanarak onu kapatirken 9 no'lu kovan
valfin arkasindaki yag da tanka déner ve 9 no'lu valf acilir. Akigkan direkt olarak yardimci
silindirlerin arkasina dolarak onu asag indirirler.Y2 selenoidinin ¢ekilmesi ile kapanan 8
no'lu kovan valf akigkana gecis vermezken , arkasi tanka agilan 16 no'lu kovan valf
silindirlerin alt kismindan gelen yaglan tanka gonderir.Tanka dénen yag ayni zamanda
sogutma ve filtre etme (5) iglemine tabii tutulur.Bu iglem presin hizla asagi inmesini sa@lar
ve glg yanlizca piston mafsallarinin ve diger pres elemaniarinin agirhgindan saglanir.Yan
silindirler vasitasi ile biyuk hacimli ana silindir asadi dogru dénerken gerekli olan debiyi
olusturdugu vakumia én doldurma ventili (30) sayesinde tanktan emer.Bu vasita ile 5 toniuk
katle 1 sn. gibi bir zamanda 225mm.'lik strogu alir.

Preslemede , Y2 selenoidi ¢ekmeyi birakir ve 8 no'lu kovan vafte acilarak

akigkanin ana silindire ulagmasina izin verilir.Kaliplarin malzemeyi 6ptiigii bu anda silindir
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variable pompa ile baskiya gegmeye baslar.7 no'lu valf konum degistirdigi i¢in16 no'lu
kovan valf kapanmigtir.Pres agagi inmeye devam ederken silindirlerin altindaki yag 13 no'lu
emniyet valfinden istenilen yavasiikta tanka dénmeye baslar.Bu arada pot silindiride
asagiya 23 nollu emniyet valfinden yavasga kaymaktadir.Derin c¢ekme islemi
gerceklestirildikten sonra parca icin gerekli Gtlileme siresi , zaman rolesinden ayarianir ve
bu stire sonunda switch Y3 selenoidinide biraktirir.

Dekompresyon , derin ¢cekme iglemi bitmigtir Ama silindir icindeki yag %0.5
oraninda sikigmigtir.Pres geri doniig sinyalinden énce sistemdeki dekompresyon gokuna
bagl olarak yGklemeleri 6nlemek igin gok yavas bir sekilde tanka tahliye edilir.Bu konumda
sadece Y1 selenoidi g¢ekilmis durumdadir.Ana silindirin arkasindan kagan basingli yag
sadece 9 no'lu kovan valften geger ve 3 no'lu akig ayar valfinden gegerek 2 no'lu basing
emniyet valfinden tahliye olur.Burdaki 3 nolu hiz ayan dekompresyon siresini
ayarlamamizi saglar.Bu sire genelde 1-2 sn. arasindadir.Bdylece sistemin sikismig basinci
alinmis durumdadir.

Dénlis , sistemde Y3 selenoidi pot silindirinin sistemde Y4 ve Y5 no'lu
selenoidler gekilmigtir. Pompanin bastigi akigskan 10 no'lu yon denetim valfinden gecerek 1 -
9 no'lu valfi kapatir ,2. 6n doldurma ventilini pilot hatti ile uyrarak agar.17 no'lu kovan valfin
arkasida 10 no'lu yén denetim valfi ile agiktir. Akigkan 17 no'lu kovan yardimc silindirin ait
kisimlarina dolar.Silindider yukar kalkmaya baglar.Ana silindir arkas! agik oldugu igin 6n
doldurma ve3ntilinden (30) tanka giderken yardimci silindirlerin arkasindaki yag da agik
olan 8 no'lu kovan valften gecerek arka silindirin arkasina oradan da én dodurma ventili (30)
Gzerinden tanka doner.Bu arada pot silindirinin agik olan 21 ve 22 no'lu kovan valiflerinden
gecen akigkan da pot silindirini yukan kaldinr.Ust switchlere degen sistem stoplanarak

sabit konuma geger.Bdylece bir cevrim tamamlanmis olur.
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Hidrolik devre elemanlan,
1-Variable (Degigken debili)) pompa
2-Basing emniyet ve bosgaltma valfi
3-Debi denetim valfi

4-Manometre

5-Filtre ve sogutucu

6-Manometre

7-Y6n denetim valfi

8,9-Kovan valf

10-Y6n denetim valfi

11-Cek valf

12-Cek valf

13,14,15-Basing emniyet valfi
16-Kovan vaif

17-Y6n denetim kovan valfi
18,19,20-Manometre

21-Yén denetim kovan valfi
22-Basing emniyet ve bogaltma kovan valfi
23-Basing emniyet valfi

24-Vana

25-Sabit debili disli pompa
26-Manometre

27,29-Motor

28-Cek valf

30-Full ventil

Hidrolik sema icin bkn. bél. 3.5.4,sf 46
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Yardimci o
Silindirler

Ana %
Silindir ©
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1/ /77777
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Silindiri Y

Pot o
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3.5.3. MALIYET HESABI

Bu

logic uygulama

presin

hidrolik

tesisatinin

maliyeti

hesaplanmigtir. Elemaniar Rexroth olarak segilmigtirFiatlar DM olarak verilmigtir.

SIRA NO

(Ce e NN N{, BN W N

BNN..;_\_\_L_\.A_;A_;_\
2 O0OOO~NOOBMHDWN-2O

KOD NO

A2F0107 /61R-PP805
DBW30-1-5X/315+3WE6EB9
5X/AG24NZ4
DRV301-1/0PG11/2"

063/400 bar

RFBN/HC 500 G20 Al-1
040/2 bar
4WESBD-5X/AG24NZ4
LC25B10E-6XX/+LFA25d-6;
LC25B10E-6XX/+LFA25d-6;
4AWE10D-5X/CG24N9Z4
MSR15 KEO5-1X/
MSR20KEQS-1x/

DBDh 10 K-1X/200

DBDh 6K-1X/200

DBDh 6K-1X/200
LC16B10D-6X/+LFA16H2-6;
LC25b10E-6X/+LLFA25G-6X
083/400

063/400

063/400
LC16B10E-6X/+LFA16GWA
LC16DB20E6X/+LFA16DBV
6X/315

TOPLAM

PARCA ADI

Pistoniu pompa
Emniyet valfi

Hiz ayar valfi

manometre

Dénis filtresi
Kirlilik géstergesi
Yon Denetim vaifi
Logic eleman ve ka
Logic eleman ve ka
Yon denetim valfi
Cek valf kartri¢
Gek valf kartric
Basing emniyet vai
Basing emniyet valf
Basing emniyet vall
Lojik eleman ve kaj
Lojik eleman ve kaj
Manometre
Manometre
Manometre

Lojik eleman ve ka
Lojik basing emniyt
kapak

FIATI

4233 DM
653DM

434DM

16DM
510DM
6DM
155DM
298DM
298DM
374DM
85DM
109DM
197DM
163 DM
163 DM
374DM
532DM
16DM
16DM
16DM
641DM
716DM

13.836

Sistem'de lojik elemanlan takilabilecek bioklar ise pot silindiri grubu igin 300 DM ,

ana piston grubu igin 1400 DM 'lik blok lazimdir.Uretici bu bloklan kendi de imal edebilir.

Diger tim hidrolik boru , baglama elemanlan vs.. toplam maliyetin %15 'i kadar

alinmaktadir.Bu halde toplam maliyet ;13836*%15 =2074

Toplam Maliyet =15910 DM ¢ikar.
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4.SONUG

Bu caligmamda devre tasarim kriterlerini Gnem sirasina gére g6z énunde tutarak bir
prese uyguladim. Tim calismam firmayla beraber geg¢tigi icin pratik imkanimda oidu. Teori
olarak olusturdigum ilkk devre ¢ok basit, min. eleman sayisindaydi. Bu tasan ilk
uygulanan(18 yy'da) basit denemelere bir omekti. Ozamanlar portable g¢ozimierde
kullanilan bu devreyi bugunin sartlarinda bir prese aktarilamayacag: yapilan hesaplamalar
sonucunda ortaya ¢ikti. Ginkl basit devre ile presteﬁ istenen degerleri saglayacak bu
biiylklUkte elemanlar yoktur.

lkinci tasanm ise gene basit olmakia beraber ilk devrenin bir st
kademesiydi.Burada mantik daha iyiydi ama o buytiklikteki silindire yagd basabilecek pompa
, motor, hidrolik eleman grubu ¢ok biyilik degerlerle ¢iktigi igin bu tasarim da uygulamaya
konamazdi.

Uglincii tasarimda bugin g¢ok yodun kullanilan akiimilatérierden yararlanmak
istedim.Ve gordiim ki hizli ilerleme aninda gerekli akigkan miktar akiimilatérden saglanirsa
tum sorunlar ¢ézllecek , baski aninda gerekli degerler i¢in diigik kapasiteli pompa ve motor
kullanabilecektim.Yaptigim hesaplar sonucunda da verim ylksek bulundu.Bu tasarm
gerceklesebilirdi.Piyasada imal edilen presleri inceledim , bu tasanm daha dusik tonajl
presierde en ideal ¢bzimdi.Ayni zamanda presin performansini da distirecekti.Boylece
daha ideal tasanmlara gittim.

Dérdiincii tasarimda model aldigim presi hala tretilmekte oldudu igin ,iyice inceleme
sansim oldu .Bu tasanmda hem degisken debili pompa kullanildi§i igin , hem de on
doldurma tanki kullanildigi igin verimden % 100 , enerjiden de %50 tasarruf
edebiliyoruz.Istenilen hizlara ve zamaniara ulagabiliyoruz.Bu sonuglara ulasiidids igin bir gok
imalat¢i da bu tasanmi ¢ok sik kullanmaktadir.Son yillarda ortaya gikan bir Grin olan logic
vaflerin avantajlan ¢ok bulytktir.Cok ufak olan ,¢cok yilksek debilere hassas oranlarda

gegirebildikleri icin , avrupa da tamamen llkemizde ise yeni yeni kullaniimaktadir.
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En son tasanmi bu elemanlar Gzerine yaptigim da hesaplarnn dérdunctu tasrimia
ayni sonuglan verdigini gérdam.Verim gene %100 ve gene enerji tasarrufu vardir.Ayrica
logic vaflerin getirdidi tim avantajlardan yararanabiliyoruz.Maliyet hesaplar ¢ikartildigin da
gertltyor ki son teknoloji olan bu elemanlaria olugturulan devrenin maliyeti daha dugik |,
gavenilifigi daha faziadir.

Bu sonuglari fabrika yoneticileine gésterdigimde incelediler .Zaten son dort bes aydir
yavag yavas kullanmaya baglamig olduklan bu elemanlann kagit Gzerinde de ustin bir
sistem oldugunu goérerek bundan sonra imal edilecek tim preslerde logic elemaniarin
kullanilacagt belirtildi.

Sonug olarak yaptigim bu ¢aligmanin bana verdi§i yararlarin yanisira , fabrikaya da
imalatiarinda bir 6n fikir verdigini gérdim.Diger hidrolikle ilgili tasarlanacak tim devrelerin

bu elemanlaria dizayn edilmesi gerektigi kanaatindeyim.



HiDROLIK DERIN CEKME PRESLERI-nydrasiic deep drawing presses
HiDROLIK KESME PRESLERI- fiydrautic cutting presses

Hidrolik Derin Cekme presleri HSP HSP-C Hidrolik Derin Cekme Presleri HSP-D
Hydraulic metal drawing presses Hydraulik upright metal drawing presses
T Z0LLTRLERI-TECHNICAL DATA
- = = E: -
€2 2 B s - P2 ¥ ¢ e (me
a8 8 E e (e = ¥ = -l o> & Esis s o a s (&2
=, |23 5E Ty |EE |EE_|3RR|E255E;(2ic|2f 2F 337
-3 XZEEIZSE §"'“.:us:.z*.=§ e o4 u-"“="'"°-§.°'a ““‘A?'t”a&za
=2 BEE xS Elg g = e 5~ g sal = saw Sls ™A= g Bl -
R AR R R R I R L T
$* |85 |Fd |3 |35 |FESEE3EpRlEfgEiTE |pl B
=z |8 g =S < BE|l _ sa tcyFa g8 &8
B & e @3 °© &
B - V-1
HSP KOLONLU PRESLER-Rod Construction presses
HSP 80/30 "551”5" ss0 | 30 | s | w0 | 13 | 32 | 20 | 30 | 15 ;‘l’g; 3000
msP o/t | S L aw | a0 | | 0 | 10 | @ [m | w | 2 T | a2s0
HSP 150/50 ggg w0 | 40 | 150 | 10 | 11 | 56 | 200 | 30 | 25 ’&'&" 4000
HSP 250/80 3:&" 000 | 550 | 250 | 100 | 125 | s | 200 | 300 | 40 ’1;":0‘ 4200
HSP 300/100 38‘:}"{" 000 | 600 | 00 | 100 | 15 | 10 | /0 | 300 | S0 ‘ff&" 4500
HSP-D SUTUNLU PRESLER (Kapal kutu govde presier)
Sleel Construction Presses
HSP-D 80/30 6:‘?0" 600 | 350 | 8 | 150 | 25 | 30 | 20 | 20 | 30 :% 3000
HSP-D 150150 S | 0 | 4w | 10 | 150 | 25 |80 | 20 | W | S0 Toos | 3280
HSP-D 250/80 ll‘m" 000 | 600 | 250 | 150 | 25 |80-120] 250 | 300 | 75 1125?%" 4000
HSP-D 300/100 ‘1‘;';‘ 0o | 600 | 300 | 150 | 22 |100-120] 250 | 300 | 75 %‘&‘ 4200
1200x 1300x
HsP-D 400/160) J209% | yo0 | 60 | a0 | 150 | 25 | 160 | 300 | M0 | 90 | 3555 | 4500

m,
=




EKLER 2-3

. ve Il. MODEL HSP-D 400 PRES| PARCALARI
1-Ana silindir

2-Yardime: silindirler

3-Kolonlar

4-Pot silindiri

5-Kog

6-Ana tabla (Ust kalip baglama yiizeyi)
7-Alt tabla (Alt kalip baglama ylzeyi)
8-On doldurma valfi (Full ventil)

9-Yag tanki ve hidrolik Gnite merkezi
10-Elektrik dolabi

11-Pres bakim gukuru



€' | oON wisay . 1 19po ,
T 08 “SNOY W4 vw | 1S3dd 3WM33 N]Y3a W]108aH
= 007 ‘Q/ dSH
IS3LISHIAIND
. WINMAL ZICIA ,M120908 "3 "W3a "pIA| 1043u0Yy
L . | NIWUS3A- AvTieny | uezid
—
| 1
s T e WO stutmtige | \I.
1 % -] o
C) | | ——
A1\\\L me
»
= )
S Ll
28 ) m
{ | N 1
\ ./J F_
F
gl — —
00SY
058 Aouis i
— - pu—_—
T I T | =
B T A I N B et S
] I “ ! .“ “
llllllllllll o Vo
.T J_ o b l_‘ -1t--
' " ! o ~l|._ | 1
L 4 ! m m ! m . o
oy 2 3 e
|
lllllllllll i ..ﬁ.l_ = o _T““ “ B
- | | TN i -
| | 1 |
{ | | i
' 4+ <
~ ] 4 _r-1_JF4*
1

EK-2




92 | ON wysay

108 ‘SNOX “WV3 "NV

. 1119POA ,, _
IS3¥d IWY3I NH3A MI0HaH

007 Q/dSH

ISILISUIAING e —
WNMEL ZUA 190908 °3°W 30 P | 10500y
| Nawusan avuenw | wezd
1
[0 - :li,
S
| - — -
0 :
p— @ /
i
\
f
| u|
| ! l—
(o))
-
=
ek
~ 0057 =
|
= 0S8 Xons |
1 - -
e ah | NS |
............. =S R @
I |
lllllllll jI.Llf;.__uJ__ o | m.q_qllm.l -
: | o B |
X w [
T sl
1 " o x “l.nh 1 |
@.\A.\ llllllll L:IJILHAII“ m .ml m _r..“ll..__l —_
I Lo
e Ot Lot b g
lllllll _ -~ | , - MJW..IL !
Q— i Lg.., 1 / \ L r 1
\ ) _
[Te)
S @ ®
@ © = gv._uo:m

EK-3




A10V Degisken debili pistonlu pompa D Roroar

Géovde Piston ~ Arka kapak Debi Regiilatdr ayar valfi
Gl reguiator
; ayar valfi Basing regulator
Ggesi ayar valfi

Tahrik mili

Egik disk

Kontrol Pistonu

B B Basing hatt

B S Emis hatti

[ Disk kumanda basinci
X Pilot basinct

B L Sizint hatt

A10V Pompasinin Teknik Degerleri

Anma Olgiisii {[Cm3/Devir] Vo 5 16 28 45 71 100 140
Devir Sayisi (Max) [D/dak] 3 3500 3000 2600 2200 2000 1800
Debi (1450 D/dak.) [L/dak.] n Q 22 39 63 100 141 203
Surekli Calisma Basinct [bar] : 210 250 250 250 250 250
Yag Dolum Miktari [L] : 0,4 0,7 1,0 1,6 2,2 3,0
Agirtik [kg] : 12 15 21 33 45 60

* isletmeye alirken pompa igine bu miktarda yag dolduruimalidir.

‘ompa Hesaplama Formiilleri:

Yebi Q = YOIV g0 Vg: Anma Olciisii Cm3/Devir
1000 n : DevirSayisi D/dak
Q : Debi L/dak
Ap: Calisma Basinc bar
nv :  Volumetrik -Verim % (yaklasik % 95)
nt:  Toplam Verim % (yaklasik % 88)

Q. Ap

fotor glicii P = B0 i [kw]

Boru / Hortum Baglanti Agizlar Olgiileri :

Anma Olgiisi .2/ Devir) 16 28 45 71 100 140
Basing Baglantisi: B SAE-Flans 3/4" 3/4" 1" 1 1/4 1 1/4” 1 1/4”
Emis Bagdlantisi : S SAE-Flans 1" 11/4" 11/27 2" 2 1/2” 21/2"
Lekaj Baglantilan: L, L. Disli G3/8 3/4-16UNF-2B 7/8-14UNF-2B 11/6°12 UNF-2B
Pilot Uyar: Balantisi: X Disli 7/16-20UNF-2B

Baglanti rakor ve flanslan ile pompalan elektrik motorlarina akuple edebilmek igin gerekli kampana ve kaplinler
rmamizdan standart olarak temin edilebilir.

EK-4




Presler ve piiskiirtme dokiim makinalarinda hidrolik

2/2 Kartri¢ ventiller 3 Kademeli, elektrik geri besiemeli
oransal yon ventiti

Sabit debili paletli pompa tip V2

Elektrik uyani
oransal akis denetim ventili
(NG 10-16)

Degisken debili'paletli pompa tip V4 Basing emniyetli, basing
dlsuriclla oransal basing

ili 10-32
EK-5 ventili (NG 10-32)
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