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Yatay diizlemdeki zincirin hareket yoniiniin degismesine ait sapma agisi
Makara bataryalarina ait iki makara arasindaki a1

Maksimum egim agist

Makara bataryalarinda hareket eden mafsalli zincirin iki hatvesi arasindaki
donme agis1

Diisey diizlemdeki dogrusal hareket yolunun egim agisi

Diisey diizlemin alt kismindaki kavisli yay yolunun merkez ag1st

Dugey diizlemin ast kismindaki kavisli yay yolunun merkez agisi

Zincir elemanlari ile perno arasindaki sirtinme katsayisi

Hareketli tekerleklere ait yatak strtinme katsayisi

Saptirma kasnaklari ile makara bataryalarina ait yatak stirtiinme katsayisi
Diisey diizlemdeki hareket sirasinda meydana gelen tekerlek baski kuvveti
Maksimum uzunluktaki yiik

Diisey diizlemdeki hareketin ist kismina ait tekerlekler arasindaki uzaklik
Diisey diizlemdeki hareketin alt kismina ait tekerlekler arasi uzaklik
Diigey diizlemdeki dogrusal hareket yol uzunlugu

Mafsal zincirin perno gap1

Hareketli tekerleklere ait rulman yatak ¢ap:

Makara bataryalarinin rulman yatak ¢ap1

Saptirma kasnagina ait rulman yatak gap1

Yuvarlanma siirtiinmesine ait manivela kolu

En biyiik zincir ¢gekme kuvveti

En kiigtik zincir gekme kuvveti

Belirli bir hareket yolunun baslangi¢ noktasindaki kuvvet degeri

Belirli bir hareket yolunun sonundaki kuvvet degeri

Zincir 6n gergi kuvveti

Mafsalli zincirin birim boy agirli

Hareketli tekerleklerin agirlig:

Diigey diizlemin iist kismina ait hareketli tekerlek sayist

Diisey diizlemin alt kismina ait hareketli tekerlek sayisi

Hareket yol uzunlugu

Diisey diizlemdeki toplam hareket yol uzunlugu

Makara bataryalarina ait yatak strtiinme katsayisi

Hareketli tekerlek yiika

Mafsalli zincirin birim boy agirhig:

Konveyoér iletim miktan

Zincir ile hareketli tekerleklerin birim boy agirlig

Hareketli tekerlek yarigapi



Yatak diizlemindeki zincirin hareket yoniiniin degismesine ait kavis yarigapi
Hareketli tekerleklerin rulman yatak yarigapi

Yatay donemeglerde en kiigiik yangap

Makara bataryalarindaki destek makaralarinin rulman yatak yarigap:
Saptirma kasnaklarina ait rulman yatak yarigapi

Makara bataryalarindaki destek makaralarinin yanigap:

Diisey diizlemdeki hareketin tist kismuina ait kavis yarigapi

Diusey diizlemdeki hareketin alt kismina ait kavis yarigap1

Yk tagtyici tablalarin hatvesi

Mafsalli zincir hatvesi

Hareketli tekerleklerin hatvesi

Mafsalli zincir hiz1

Yiiriitme direnci

Yiik aski tekerleginin harekete kars: direnci

Zincir aski tekerleginin harekete kars: direnci

Toplam hareket direnci

Yiikseklik farkina ait direng

Zincir mafsal direnci

Yatak siirtiinme direnci

Yuvarlanmaya ait yiiriitme direnci
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OZET

Siirekli akimh zincirli askili konveyérler, siirekli iletim teknigi kullanilan isletmelerde
seri iiretim icin Onemli bir yere sahiptir. Tez arastirmas: icinde tip konveydrlerin
konstriiksiyon yapilarina ve zincir ¢ekme kuvvetinin hesaplanmasi icin gerekli olan
yiiriitme direnclerinin incelenmesine ait cahsmalar yer almaktadir. ikinci béliimde
siirekli akimh zincirli askih konveyor sistemlerinin iletim teknigindeki yeri ve 6nemi,
avantaj ve dezavantajlarmdan bahsedilmistir. Uciincii bsliimde ana bashklardan birini
olusturan siirekli akimh zincirli askih konveyor sistemlerinde kullanilan elemanlar,
techizatlar, bunlarin dzellikleri ve se¢im parametreleri ile isletme sartlar1 detayl bir
sekilde incelenmistir. Dordiincii béliimde siirekli akimh zincirli askih konveyor
sistemlerinin boyutlandirilmasinda, zincirin hareketi sirasinda meydana gelen zincir
¢ekme kuvvetlerinin hesaplama yontemleri ele alimmistir. Zincir ¢ekme kuvvetlerinin
tam ve dogru tayin edilebilmesi icin gerekli olan yiiriitme direnclerinin nasu
hesaplandig1 gosterilmektedir. Besinci biliimde ise, bu tip konveydr tesislerinde zincir
cekme kuvvetlerinin tayininde ¢ok kullamilan yaklasik hesaplama metodlan incelenmis
ve bunlar ile dordiincii bélimde bulunmus olan teorik denklemlerin siirekli akumh
zincirliaskih konveyor tesislerinde bulunmasi miimkiin olan her ¢esit hareket yollarimin
mevcut oldugu toplam 61 m uzunlugundaki deney tesisi iizerindeki sayisal uygulamalar
yapilmrs ve degerlendirilmistir. Son béliimde altinc: tiim tezin icinde bahis konusu olan
konularin 6nemli birka¢ noktasi ve yiiriitme direncleri ile ilgili bulgular yorumlamalar
ile verilmistir.
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ABSTRACT

The position of overhead conveyor is important subject in the conveying technics. In this
thesis, there are researches on construction of overhead conveyor system and conveying
resistances that is used to calculate chain strenght in the overhead conveyor systems. In
second section, the position , importance , advantages and disadvantages of the overhead
conveyor is told. In third section that is one of the main sections, equipments,
accesssories, are used for the overhead conveyor system, are studied as detailed
knowledge. In addition, choice parameters of the equipments is given in the section. In
fourth section, there is a research about calculating chain strenght of the overhead
conveyor system. How calculating resistance of conveying, has very impotant position in
calculating the strenght of chain, is given. In fifth section, chain strenght calculating
methods, are used about determinating chain strenght, are studied and there is an
application, is relevant to the fourth section, about resjstance of conveying system and
61 meters chain is used in this test installation. The end of the fifth section, some
important knowledge is generating. In final section, there is brief thesis summary has
important notes about sections. ' ’
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1. GIRiS

Tiiketim ve yatirim malzemeleri Greten tiim modern tesislerde, hammaddeden son iiriine kadar
olan tretim siirecinde en 6nemli rollerden biride malzeme tagima iglemidir. Tesisin verimli
olabilmesi igin iletim sisteminin optimum sartlarimin saptanmasi gerekmektedir.

Ornegin; otomotiv endiistrisi igin, bityiik parcalar iireten dokiimhanenin saatte 200 ton kum ve
diger malzemelere ihtiyaci olmasi, bir demir gelik tesisinin ¢ok biiyiik oranda ham malzemeye
gereksinimi olmasi, malzeme tagima trafiginin yiiksek kapasiteli konveyorlerle (ileticilerle)

teskil edilmesini zorunlu kilmaktadir.

Iletim (veya tagima) genel olarak dis ve i¢ tagima diye iki bolime ayrilabilir:

Dis Tagima : Hammadde, yar1 mamul iriinler, yakit, ana ve yardimci maddelerin iiretim
tesisine getirilmesi ve son urinlerin (ayrica atillarin) iiretim tesisinden alinmasi islevini
saglar. Di§ tagimanin kapsamina demir, deniz, kara ve hava yolu ile géndermeler girer.

I¢ Tagima (Fabrika i¢i ve birim ici) : Igletme i¢ine alinmis olan mallarin gesitli ambarlara ve

tretim birimlerine dagitimi, proses i¢i hareketlerin saglanmasi ve son driinler ile tretim

artiklarinin gerekli yerlere gonderilmesi gibi iglevleri yerine getirir.

Yerel demir yollari, motorlu tastyicilar, kaldirma ve iletme makinalan (gezer kopriiler,
konveyorler v.b.) gesitli el tagiyicilary, traktorler ve diger yer dizaynli tagima araglan fabrika

i¢i yiik gonderme iglemlerinde kullanilirlar.

Kullanma yerine bagli olarak i¢ tagima; birim i¢i ve birimler aras: diye ikiye aynlir.

Birim i¢i tagima : Yiiklerin; atelyeler, ambarlar, proses noktalar1 ve galigma yerleri igindeki
boliimler arasinda taginmasimi saglar. Bu tasima yolunda, dik duruma getirme, boyama,
montaj v.b. islemler dizisi yapllabilir.

Birimler arasi tagima : Yiklerin; atelyeden ambara, ambardan yiikleme yerlerine, ambardan

atelyeye v.b. tagima grubunu olugturmaktadir.

Birim i¢i tagimada, hat ve kiitle Gretimi s6z konusudur. Yapilmakta olan iriin, konveyor
tarafindan bir isleme adimindan digerine itilir. Otomobiller, traktorler, radyolar, v.b. gibi

cesitli titketim mallarinin iiretimi bu sekilde olur.

Hat tiretimi sirasinda sertlestirme, su verme, temizleme, boyama, kurutma, gibi tiriiniin stirekli

taginmasina ihtiyag gosteren proses adimlar1 da mevcuttur.

T.C. YOXKSEKOGRETIM KURULY
OKUMANTASYON MERKEZY



Tletim Mallarinin Siniflandiriimast :

Tletim mallan katy, sivi ve gaz olarak birbirlerinden aynlirlar. Fakat genel olarak gazlarin ve
stvilarin paketlenmemis gekilde borularla iletimi, iletim teknigini ilgilendirmez. Doldurulmug
ve paketlenmis sekildeki (meseld figilarda, siselerde, kutularda v.b.) stv1 ve gaz seklindeki
iletim mallan, yukanida ifade edildigi gibi kat: iletim mallan olarak kabul edilir. Bunlarin

hareket ettirilmesi ise iletme teknigini ilgilendirir.

Miinferit mallar, parga sayis1 bilinen miinferit yiikler, yani par¢a mallardir. Bunlar kiigik ve
biiyiik kitleler halinde, gekil ve 6l¢ti yoniunden birbirinden oldukga farkli olabilirler. Parga
sayilart genel olarak oldukga azdir. Kaide olarak, bunlar kaldirma makinalari veya zemin istii
ileticileri tarafindan miinferit olarak kaldirlir ve iletilirler. Miinferit mallarin kitle halindeki

parga mallardan sayica siurlandinimalar mimkiin degildir.

Burada sekil 1.1’ de verilen siniflandirma da bir zorluk mevcuttur. Miinferit mallar daha
ziyade; makinalarin, ¢elik konstriiksiyonlarin, araglarin, gemilerin bolimleri, biyitk dévme
pargalan veya dokiim pargalan ve biiyiik makinalar v.s. gibi agir pargalardir. Pérga mallar gok
kere kiigiik hacim ve boyutlarda, gok sayida iletilen veya yeri degistirilen mallardir. Bunlarin
yerinin degistirilmesinde kullalan teknik, munferit mallarinkinden oldukga ayrilmaktadir.
Parca mallar, gerek siirekli ve gerekse siireksiz galigan iletim araglanyla iletilirler. Parga
mallar, ¢ok kere kitle halindeki par¢a mallan olarak isimlendirilmekle beraber, daha ziyade
paketlenmis veya paketlenmemis parga mal olarak anlagiimakta ve yer degistirme; kepgeler,
kovalar, emiciler, kaldiricilara yapiimayip, bilakis bagka gesit tesisler veya relatif olarak fazla
miktarda insan giici kullamilarak yapilmaktadir. Genel olarak pargalar tek olarak ve tesisin
tasima yiikii veya kapasitesi izin verdigi takdirde, birgok par¢a mal bir arada aym1 zamanda
yer degistirir. Kural olarak par¢a mal, yifin mala nazaran daha pahali yer degist%rme
tesislerine ihtiyag gosterir. Figilar, kasalar, balyalar, gigeler, torbalar, taslar, makina pargalar,
makinalarin gruplar1 ve tertibatlari, dékiim pargalari, mobilyalar, cam egyalar v.s., parca

mallardir.

Parca mallar miimkiin mertebe diiz ve defigsmeyen ist yizeye sahip olmalidirlar. Bynun
olmadig durumlarda (torbalarda oldugu gibi) altlik olarak bir levha veya yardimei olabilir ve

iletim makaralar veya tekerlekler vasitas ile kolaylagtinlabilir.
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Sekil 1.1 iletim mallannm simflandiriimast.

Yigin mallar, parga mallara karsilik daima paketlenmemis durumdadirlar. Yigin mallar toz
halindeki ve yer degigme esnasinda yiZin teskil edebilen taneli veya gok kiigiik pargali
mallardir (6rnegin; kiil, toz, komiir, un, cevher, seker, tahil, boksit v.s.). Doldurma, iletme ve
yer degistirme genel olarak kepceler, kovalar, kaldiricilar ve emicilerle yapilmaktadir.
Torbalara, doldurulmus veya herhangibir gekilde paketlenmis yigin mal, yer degistirme

yoniinden par¢a maldir.

Iletim mallariin 6zellikleri, iletim tesis degerlerinin yapim durumuna ve tesisin gesitli

pargalarim belirlerler. Bu 6zellikler asagida verildigi gibi siralanmaktadir.

a) Parga mallar i¢in: Kiitle, sekil ve olgiiler, kaplamanin ¢esidi, oturma yiizeyinin yapisi,
sicaklik, fiziksel ve kimyasal nitelikler, mal ile iletim mali arasindaki strtiinme, sertlik ve
kirilganlik, ...

b) Yigin mallar i¢in: Y1gmn yogunlugu, tane biyukliga, yigin agisi, nem, sicaklik, kohezyon,

carpmalara kargi hassasiyet ve insan sagligina etkisi, ...

Siirekli akimli zincirli askili konveyor tesisleri, kapali binalarda, biyik kapasitede, sﬁfekli
olarak iletilecek makina pargalarimin nakledilmesinde ¢ok kullamilmaktadirlar. Bu
konveyorler, seri imaldtin strekli akisina da uygun diigmesi sebebiyle, ozellikle otorqotiv
endiistrisinde elverigli bir transport araci olmaktadirlar. Genellikle parga mallann
nakledilmesinde kullaniimalarina ragmen, uygun sekilde secilecek tasima kaplan ile, kijgiik

pargalarin da iletilmesi miimkiindir.



2. SUREKLI AKIMLI ZINCIRLI ASKILI KONVEYORLER
2.1. Genel

Stirekli akimls zincirli askili konveyorler, belirli bir hat durumu olusturarak iletim mali bir
yerden bir yere bina tist (tavan) kismin: kullanarak ileten tekerlekli hareket sistemidir. Burada
sozii edilen tekerlekli sistemi, agik bir ray yada ray gorevi iistlenen kapali bir profil iizerinde
yada iginde bir geki eleman: (¢ogu kez zincir) ile birbirleri ile baglanmis olarak hareket eder.

Askilar iletim malina ve ¢galisma durumuna uygun gekilde yapilir.

Zincirin dizgin olmayan hareketi ile meydana gelen carpmalar, dinamik kuvvetler ve
yiklerin salimimli hareketi nedeniyle iletim hizi simirlandirilmistir. Bu nedenle ileticiler sadece
depolarda, imalat ve montaj yerlerinde kullanilirlar. Siirekli akimh ileticilerde genel olérak
parca ve paletler ya da kutular i¢inde yigin mallarin iletiminde kullanilirlar. Kullamm sahalar
oldukga genis olup, tiim endiistri kollarim1 kapsamaktadir. |

Iki yapim gekli mevcuttur; tek rayh (tek hath) ve gift rayl (¢ift hatl) askili konveyor (Yikli
ve yiiksiiz hatlar veya Power and Free System) sistemleri.

Tek rayh konveyorler (sekil 2.1), (1) sonsuz geki elemant, (2) ask: diizeni, (3) tasiyict eleman
ile (4) yukiinden meydana gelirler. Aski tekerlekleri, kapal: bir egri ¢izen ray iizerinde hargket
ederler. Cekme eleman: olarak zincirler kullamlmaktadir. Cekme elemanina hareket (6) tahrik
unitesinden verilir. Cekme zinciri, yatay diizlemdeki dénemegleri, ya (7) zincir diglileri ile
veya hareketli makara takimlar ile; diisey donemegleri ise kilavuzlanmis (8) egrisel raylarin
tzerinden geger. Tagtyicilar yol boyunca yliklenir ve bosaltilirlar. Konveyoriin yﬁrﬁngeﬁinin

kapal egri olmasi malzemenin biitiin ydriinge boyunca taginmasini gerekli kilar.



Sekil 2.1. Tek rayls siirekli alamli konveyé6r (Altunel , M.G., 1987)

Tek rayli konveyorler gesitli endistri dallarinda degisik mamul, yarimamul, ambalajli dokme
mallarin atelye igi ve atelyeler aras: siirekli taginmasinda, ayrica yiizey kaplama, boyama ve

kurutma, 1s1l iglemler ve benzeri proseslerde kullamlirlar.

Bu tip konveydorlerin iistiinlikleri soyle siralanabilir:
— Diizgiin olmayan bir ydriinge izleyebilirler.

— Yon degistirmelere ¢ok yatkindirlar.

— Biiyiik tagima uzakliklarina imkan verirler.

— Yerden ekonomi saglarlar ve yitkksek kapasitede galigabiliriler.

Siirekli akimli zincirli askili konveyérlerin hatali yonleri :

— Hareket sirasinda sallanan yiikler nedeniyle, tel orgiillerle emniyet 6nlemlerinin
alinmasinin gerekmesi.

— Cogu kez guriltili galigmasi.

— Bakum siireleri veya parga revizyonlar.

Tek rayli SAZAK, hareket eden ¢eki elemanina (zincir) tespit edilmig olan askilar (yiik tagima
araglan) esit araliklarla bir tek yol tizerinde hareket etmektedir (sekil 2.2).

Cift rayli SAZAK da (Yukli ve Yiksiz sistem), hareket eden ¢eki elemam ve askilarin
tekerlekli hareket sistemi, iki ayn yol iizerinde hareket etmektedir (sekil 2.3). Askilarin
tekerlekli hareket sistemi geki elemam ile birlestirilebilir ya da ondan aynlabilir. Tek rayh
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SAZAK sadece belirli, sabit yollarda ayn: sayida, daha dogrusu zaman birimi iginde aym
miktarda iletim igin uygundur. Imalat ve montaj atelyelerinde ¢ok yonlii, degisik ve
gelistirilebilen ¢ift rayli SAZAK (Yiikla ve Yiksiz) kullamlir. Bu sistemde st kisimda
tekerleklerle hareket eden zincirli gii¢ yolu bulunmaktadir. Hareket eden bu zincire bagh
bulunan ve uzaktan kumandali, yayh, agirlikli ya da manyetik yikli alicilar (kam, kanca,
mandal, tutucu, kiskag) yerlestirilmis olup, boylece alt taraftaki ikinci Yiikli-Yol Gzerinde
hareket eden askili hareket sistemi istege bagli olarak birlikte g¢ekilebilir ya da serbest
birakilabilir. Bu sekilde askilarin bagka yollara ya da hareket eden diger zincirli sistemlere
(ileticilere) otomatik kumandali makaslar ya da doner diskler ile gegisi mimkiindir. Askih
hareket yolu (Yikli yol) iizerinde mekanik, hidrolik ya da pnomatik olarak yiksekligi
ayarlanabilen raylar yardimi ile zincirden ayn olan aski, yiik ile birlikte indirilir ve iglemin

bitiminden sonra hareket i¢in tekrar kaldirlir.

LI
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Sekil 2.2 Tek rayh siirekli akimh zincirli askali konveydr.

Yan hatlar, imalat pargalarinin tekrar iglem goérmelerine ya da imalat kontroline ve hatta
pargalarin 6zel iglemlerine hizmet ederler. Bu gesitli kullanma olanaklar, ¢ift raylh SAZAK
oldukga fazla kullanilmalarina yardimet olmustur.

Iletim araglari yardimu iletilen, yiiklenen, bosaltilan, doldurulan, kaldirlan, indirilen,
yuvarlanan v.b. durumlardaki mallar, iletim mallant olarak isimlendirilirler. Hatta insanlarin

iletim makinalan vasitasiyla hareket ettirilmeleri de buraya dahildir.



Sekil 2.3 Cift rayh siirekli akimh zincirli askili konveyor (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

Iletim mallan, islenmemis malzeme, yarimamul ve mamul mallar, paketlenmis veya
paketlenmemis mallar tek, kiigiik veya bilyik gruplar halinde iletim araglan vasitastyla belirli

bir iletme mesafesine iletilebilirler.

SAZAK ileticilerin ¢aligma sahasi bir ¢izgi tizerinde olmakla beraber calisma hacmini biitiin
yonlerden tarayabilme imkamina sahiptirler. Kullanilan ¢eki orgam (zincir)
dondiriilemediginden iletim hattinda galigma hacminin kullanlabilmesi igin yatay veya dikey
birgok egrinin iletim hatlar ile arka arkaya birlegtirilmeleri gerekir. fletim hattt agagiya,
yukanya veya yatay olarak yonlendirilebilir ve kum piskiirtme, boyama, sicak hava kabinleri

gibi sistemlerin iginden gegirilebilir.

Tek tahrikli iletim sisteminde, sistemin uzunlugu zincirin zorlanmas: ile baglantilidir. Yeteri
sayida ara tahrik sistemi ile iletim hattmin boyu istenildigi uzunlukta (birkag kilometre)
yapilabilir.

Ozellikle plastik (polyamid, polyacetate) tekerleklerle ya da tekerleklerin hareket ylizeyinin

lastikle kaplanmasi ile sessiz bir galigma elde edilir.

Askilar ve tastyici elemanlar tekerlekli hareket sistemine salinm hareketi yapacak sekilde
baglanarak, yiikiin daima disey olarak asihi kalmas: saglanur. Askilann; egik, dik, ve virajh

Hetim yollarinda temas etmemeleri ve birbirlerine engel olmamalan gerekir. fletim malnin
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sisteme verilmesi ve alinmasi zincir hattinin hareketi sirasinda el ile (parga agirlhigi < 12 kp),
biyiik yiklerde ise mekanik, elektro-mekanik ya da elektro-pnomatik olarak ¢aligan

sistemlerde saglanir.

Cift rayli SAZAK da (Yukli ve yiiksiiz sistem) iletim malinin verilmesi ve alinmasi, askilarin
yan bir (Yiiksiiz) yolda bulunmas: halinde yayana kutu sistemi prensibine gore istenilen her

yerde ve istenilen sayida yapilabilir.

Yiikleme yolu biraz inisli ve kilitlenmis cihazlar ile techiz edilmis ise, kilidin ¢oziilmesiyle

yavas olarak zincir devresine hareket eder, kavranir ve birlikte hareket ederler.

Gerdirme istasyonu, 90° veya 180° lik bir zincir yén degistirme ¢arkina ya da iletim ve tahrik
istasyonunun hemen yamna, ya da en kigiik zincir gekme kuvveti Tmin ‘un oldugu yere
yerlestirilir. Gerdirme, yay ya da agirhkla yuklenmig hareketli yon degistirme istasyonlar ile
yapilir. Kiguk ileticilerde zincir hatti, agwhkla yiklenmis gerdirme makaras: ile gergin

tutulur.
2.2. Cift Rayh Siirekli Akimh Zincirli Konveybrler, Calisma Prensipleri ve Sekilleri

Bu tip konveyoérlerde yiikk, ¢ekme zincirine sabitlestirilmemis fakat zincir tarafindan
itilmektedir. $ekil 2.4 “de gorildigu gibi (2) yitk tekerlegi, (3) yiik tasiyicisi ile birlikte ayr
bir (4) algak ray tizerinde hareket eder ve gekme zincirine bagl (5) genesi tarafindan itilir.
Zincir ise (6) tagima tekerlekleri aracig ile (7) uist zincir rayina asilir. Konveyériin itme geneli
¢ekme zinciri, yiik rayinin harekete geger ve yiik aski tekerleklerini iterek hareket ettirir buna
yiik rayina gii¢ verilmistir denir. Eger yiik tekerlekleri bu algak ray iizerinde, gii¢ hatt: zinciri
ile birlikte hareket etmiyor ise, yani elle itiliyorsa veya % 3-4 ‘liik bir egimde, agirlikla
hareket ediyor ya da 6zel bir diizenek yardimi ile harekete gegiriliyorsa buna gii¢ almayan
(6li)) hat denir. Bu nedenle usteki raya Gii¢ Hatti (Yukli Hat), alttaki raya Serbest Hat
(Yiikstiz Hat) denir.



Sekil 2.4 Cift rayh siirekli alamh zincirli askili konvey6r (Altunel, M.G., 1987)

Bu gekilde Yikli ve Yiksiiz yollarimin birlestirilmesi ile degisik isletme sartlarina uyma
imkam dogmaktadir. Meseld; Ykl yolunun yukan veya yana dogru cekilmesiyle Yiiksiiz
arabalant  zoraki ¢ekimden kurtulmakta ve serbest hareket ettirilmekte veya
durdurulabilmektedir. Yikli ve yiksiiz iletim hatlarina, Yiikli yolu olmayan Yiiksiiz hatlart
baglanabilir. Yiiksiz arabalarinin toplanmalari yan hatlarda veya ana iletim hattinda da
yapilabilir. Bunun igin cesitli sistemler kullanilmaktadir. Yiikli ve yiiksiiz sistemi iist iiste
diizenlenmig iki iletim yolundan meydana gelmigtir. Ustteki Yiikli Yolu ve alttaki ise Yiiksiiz
Yolu olarak isimlendirilir. Yukli Yolu, tek yollu bir dolasan ileticidir. Yiiksiiz Yolu ise
tizerinde hareket eden yiik tagtyicilar: Yiiksiiz arabalar1 olarak isimlendirilir ve bunlar {izerine
oynak diller yerlestirilmigtir. Yikla hattimin alict parmaklan bu dilleri yakalayarak Yiikstiz

arabasini iletim mali ile ileri dogru hareket ettirir.

Yikli ve Yiksiiz ileticiler isletme igindeki iletimin rasyonellestirilmesi igin sayisiz imkanlar
vermektedir. Depolama, ara depolama ve dagitim durumlan gibi iletim islerini, isletme i¢in
degerli olan zemin alanimi iggal etmeyerek kullamlmayan tavan hacmini kullanabilme imkam
vermektedir. Iletim durumlan degisen diisey diizlemlerde gergeklesebilir. Otomatik ¢aligan
kaldirma istasyonlan yiikla olan Yiiksiiz arabasini, bir diizlemden digerine veya iletim malin
iletim sisteminin baginda veya sonunda ahip belirli bir yere oturtabilir. Otomatik ¢alisan hedef
ayar sistemleri iletim mahlnin emniyetli ve giivenilir bir sekilde ve 6ngériilmiig olan plan

cergevesinde her yere istenilen zamanda, Yiiklii ve Yiiksiiz sistemleri ile hazir bulundururlar.

Ietilen malin birkag kilogram veya birkag ton agirhiginda, kiigiik veya biiyitk olmasi bir rol
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oynamaktadir. Yiikli ve Yiksiz sistemleri biitiin yik durumlarna, ¢esitli tiplerde ve
konstriiksiyonlarla ekonomik olarak rahat¢a uyabilmektedir. Her tesiste yiikler arasindaki
uzakliklar ve iletim hizlarn degisik olabilmektedir.

Yikli ve Yiiksiz iletim sistemleri zemine bagli olmadan ¢ok yonlii ve esnek bir iletimi
gergeklestirmektedir. Bu iletim sistemleri agagidaki teknik imkanlan miimkiin kilmaktadur:

— Saptirma yollari ile yan hatlarin yerlestirilebilmesi

— Saptirma yollan ile transfer hatlarin yerlestirilebilmesi

— Yan iletim hatlarinda siralama

— Ana iletim hatlarinda siralama

— Yiikseklik farklarinin degisimi

— lletim ve siralama iglemlerinin otomatik olarak ayan

Yiikii tagima gorevini yerine getiren Yiiklii arabasi bir ana iletim hattindan bir saptirma ile bir
yan hatta ve oradan da tekrar bir ana iletim hattina alinabilir. Ayn1 sekilde ana iletim hatlan
kisa transfer hatlan ile birbirleriyle birlestirilebilir. Saptirma yerleri hafif egimli olarak
yergekimi kuvveti ile veya transfer zinciri ile tahrik edilen saptirma yerleri olarak

sekillendirilir.

Dog magic sisteminde gegis yatay saptirma Uzerinden transfer zincirsiz bir kayan alici
yardimu ile gergeklesmektedir. Yergekimi kuvveti ile ¢alisan saptiricilar Yiiklii arabanin digik

yuvarlanma direngleri nedeniyle birgok durumlarda optimum ¢6ziim olarak kullanilir.

Yan hatlar, hazirlama, tamir veya siralama hatti olarak kullanma alam bulmustur. Ilk durymda
bu malzemenin alinip verilmesinde veya iletim akimina tesir etmeden belirli bir iglemin asilt
i parcasi iizerinde yerine getirilmesine hizmet etmektedir. Siralama hatlarinda iletim mali,

istenilen zamanda tekrar iletim hattina ve ihtiyag yerlerine girigin saglanmasi i¢in depolanur.

Kisa yan hatlar, hafif bir egim ile Yiikstiz hat olarak ve uzun hatlar ise malin iletimi veya
durdurulmasi igin bir Yiikld hatty, veya bir yardimci zincir hatti ile donatilir.

Iletim mal1 belirli noktalarda el ile veya otomatik elemanlarla durdurulur. Yiksiiz hatlarda
manialar Yiiklii arabanin agilmas: igin impuls verici olarak ongoriilerek egimsiz bir hat

iizerinde Yiiklii veya transfer zincirine baglanabilmek igin hareketin baglamasim saglarlar.
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Zincir ve yiuk raylart adi ile iki ayri ray cesidi kullanilmast yik tagima tekerleklerinin
konveyor zincirine sabit olarak bagli olmayip, ¢oziilebilmeleri ¢ift rayli konveyérlere

asagidaki usttinliikleri saglamigtir.

1. Konveyor yolu iizerinde belirli durma noktalarinda gii¢ zincirinin hareketini kesmeden,
istenen tasiyict durdurularak serbest hatta alinabilir ve o tagtyictmin arkasindan gelen
tagtyicilarinda durarak birikmesi saglanabilir. Béylece serbest hatta durmakta olan
tagtyicilar tizerinde gesitli operasyonlar, g¢evrimin bagka kisimlarinda gii¢ hattinda
bulunan, diger tastyicilarin hareketini engellemeden yapilabilir.

2. Mamullerin kontrolii yapildiktan sonra hatali bulunan mamulleri tagiyan tasiyicilar,
¢evrimin akigim durdurmadan uygun ray hatlan ile tekrar geri donebilirler.

3. Cevrim sirasinda hasar goren tagtyicilar, yine gii¢ akigin1 engellemeden, ara hattan ikinci
derecede bir serbest raya alinmalar1 ve burada tamir edilmeleri miimkiindir.

4. Tasiyicilar bir gii¢ hattindan, degisik hizli ve degisik tekerlek aralikli bagka bir gii¢ hattina
transfer edilmeleri mimkiindir. Béyle tasiyicilar daha hizli olarak ve daha biyiik
kapasitelerde gotiiriilebilir.

5. Yikin agirhigina gore gesitli tipte, yiik aski diizenleri uygulanmasi, ¢ok agir yiiklerin

taginmasina olanak verirler.

Cift raylh SAZAK konveyorler yukarida sayilan bu istiinlikleri ile biyik kapasiteli seri
imalat yapan biitiin tesislerde kullanilmaya elverislidirier.
Yiik ve zincirin aski diizenleri, ray doniigleri, tahrik diizenleri ve diger diizenekler bakimindan

cift rayli konveyérlerin elemanlan tek rayli konveyér elemanlarina gére gok farkh degildir.

Cift rayli SAZAK kullamlan elemanlarin sembolik gosterimi gizelge 2.1 ‘de goriilmektedir.

2.2.1. Tasiyrcilarin otomatik birikmesi ve depolanmasi

Cift rayli SAZAK da yik aski diizeni, yikin agirligina gére ¢ift veya tek rayli olarak
tasarlanabilir (sekil 2.5).

Cift aski diizenli bir tagiyicinin 6n troleyinde, zincir iticisinin dayandig: bir dayanak elemam
(1) bulunur (sekil 2.6). Bu eleman bir kol (2) ile mafsallanmigtir ve serbest konumda yoénii

agagiya dogrudur. Ancak kola yapilan bir baski aminda yukan dogru hareket eder. Tagiyicinin
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arka trolleyinde ise egimli bir parga (3) bulunur.
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Herhangibir durma noktasinda 6n trolleyin dayanak elemam, zincir iticisinden kurtanlir ve
tagtyic1 serbest hatta gegerek durur (sekil 2.7). Bundan sonra arkadan gelen tastyicilar ihtiva
ettikleri mafsall1 kolun, arka trolleyin egimli pargasina tirmanmasi sonucu, dayanak elemani

algalacag igin zincir iticisinden kurtularak serbest hatta geger. Boylece tastyicilar arka arkaya

Cizelge 2.1 Cift rayh SAZAK kullamlan elemanlann sembolik gdsterimi (Altunel, M.G., 1987)

dizitirler.
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Sekil 2.7 Tagtyicilann y1gilmasi 6rnegi (Altunel, M.G., 1987)
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Yiiksiiz Arabalarin Siralanmasi :

Yiiksiiz arabalarin ve iletim malinin istiflenmesi ana hat {izerinde de miimkiindiir. Bunun i¢in

iki sistem beraberce kullanilir.

Yay Alict Sistem : Yayh alict sistemlerin kullanilmasiyla Yiikstiz arabasi bir mania ile
durdurulur. Yiikli hattinda yayli olarak yapilmig olan alict sistem, durdurulmus olan Yiiksiiz

arabasi lizerindeki dil iizerinden atlar.

Sistem Dog Magic : Dog Magic sisteminde sabit alicilar kullanilmaktadir. Yukli arabas: 6yle
sekillendirilmistir ki, bir maniaya veya durdurulmus olan bir arabaya garpmak suretiyle

otomatik olarak zincir alicisindan ¢ozilir.

Siralamanin yapildig: alan hareketli bir depo olarak sekillenerek ¢esitli mallarin toplanmasi ve
istege bagl: olarak cekilmesi saglanir. Yikla ve Yiiksiiz ileticileri gesitli aski sistemli veya
ahicr aralikli ve degisik hizdaki iletim hatlarinin kesintisiz birikmesiyle ¢aligmalarini miimkiin
kilarlar.

Yatay dizlemde yon degistirmelerden bagka; depolama, ayirma, dagitma ve birlestirme
islemleri Yiikli ve Yiksiz sistemleri ile yapilabildigi gibi dogrusal olarak yiikseklik
farklarimin dikey virajlarla veya direkt olarak yerlestirilmis olan kalduma ve indirme
sistemleri ile agilabilmektedir (sekil 2.8).

Eger ilk tasiyic1 serbest birakilirsa dayanak parcas: yiikselir ve gii¢ zinciri tarafindan ijtilir.
Dolayisi1 ile egimli pargadan kurtulan diger tasiyicilarda gi¢ zincirine takilarak hareket

ederler.



15

Sekil 2.8 Yiiklii ve Yiiksiiz iletim hatt fizerine yerlestirilmig kaldirma-indirme sisteminin ¢alisma prensibi
(Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

2.2.2. Otomatik yollamah ve 6nden se¢cmeli konveyérler

Cift rayli SAZAK sayilan ustinliklerine ek olarak, istendigi takdirde farkli ozellikteki
mamullerin tek bir hat tizerinden, programl: bir gekilde imalat1 i¢in organize edilebilirler. Bu

tip konveyoérlere otomatik yollamali veya 6nceden segmeli konveyorler denilebilir.

Bu konveyorler ¢esitli yiikleri tagiyan tastyicilarin ayinmini ve 6n se¢imini yapabilirler. Boyle
bir konveyériin yerel olarak veya onceden belirlenmig bir programa gore uzaktan kumanda
edilmesi gerekir. Bu tip bir konveyér, bir adres kutusu, duyarl: bir 6lgiicii otomatik bir adres
yerlestiricisi ve bir adres silici diizenekleri bulundurulur. Adres kutusu, yiik tagiyan askiya
takilir ve ilizerindeki adres, operatér tarafindan ya da otomatik diigmeli, kumandali bir
adresleme diizenegi ile kaydedilir. Olgiicii yilkk raymmin tizerine ve yan makastan once
yerlestirilir. Olgticti, kodlanmug tagtyic1 gegerken kutudaki adresi okur ve ray makasina, bu
adrese karsilik olan kumanda darbesini gondererek makasi yonlendirir. Adres kutusu ve
olgiicti, kontakli (mekanik, elektrik, elektromekanik) ya da kontaksiz (foto-elektrik) tiirden

olabilir.

Adres kutulu bir tagtyic1 sekil 2.9°da gorilmektedir. Digey (1) yik ¢ubuBuna gegirilmis plan

ve tasiyiciuin aski tekerleklerine takilmasimi saglayan (2) givileri otomatik bir kurucu
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tarafindan saga ya da sola alinir veya orta (nétr) durumda birakilir. Tagiyic1 ve yiik gubugu
olgticii tizerinden gegerken, Olgiide bulunan belli sayidaki limit salterinin kollarina, yiik
cubugu tizerinde bunlara karsilik olan ¢iviler tarafindan etki edilir. Boylece ilgili limit
salterleri enerji alarak ray makasim1 galigtinirlar.

213

785

152

228

Sekil 2.9 Adres kututu bir tagiyici.

Civilerin yiik ¢ubugu tizerinde ve buna kargilik olan limit salterleri kollarimin 6lgiicii tizerinde

siralanmasiyla, her askinin yoriingesi dnceden siki sikiya belirlenebilir.
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3. KONSTRUKTIF BILGILER
3.1. Zincirler

SAZAK da ¢ekme elemam olarak zincirler oldukga sik olarak kullanilmaktadir.
Konveyoriin yoriingesinin diizgiin olmamas: nedeniyle, yatay-diisey donme ve egimler
icin, gekme zincirinin her iki diizlemde hareket olanag: vermesi gerekmektedir. Bu istegi

karsilayan ve en ¢ok kullamlan zincir tipi ayrilabilir (sokulebilir) zincirlerdir.

Ceki orgam olarak DIN 762 ‘e goére yuvarlak zincir, DIN 8165 ‘e gore kardan mafsalli
burglu, DIN 654 ve 686 ‘ya gore gelik pimli, DIN 8175 ‘e gore Gal zinciri ile kalipta

do6viilmiig ¢ekic bagl pimi olan zincir kullamlir.

Sekil 3.1 ile verilmis olan zinciri malzemesi (C 60) kalipta doviilerek (90 kp/mm?) 1slah
edilmis ve temas yiizeyleri 400 — 500 HB ‘ye kadar sertlestirilmigtir. Tekerlekler krom —
nikelli gelikten yapilmig olup rulmanl yataklarla donatilarak kegeler ile sizdirmaz duruma

getirilmiglerdir.

Sekil 3.1 Kalipta d6viilmiis zincirin, tekerlek takinu ile baglanma durumu (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

Hafif tipte olan SAZAK zinciri tamamen plastikten ya da burglar1 plastikten yapilarak
yaglamaya gereksinme gostermez ve sessiz ¢aligirlar.

Bu tip ileticiler 6zellikle gida endiistrisi ile hastanelerde tercih edilirler. Sekil 3.2 ile boyle
bir ileticinin zinciri ve zincir igine yerlestirilmis tekerlekler goriilmektedir. Bu dolagan
iletici ile yiiksek bir hiza ulagildig: gibi sistemin bakimina gerek yoktur. Zincir esas olarak

kardan mafsallarimin birlesiminden meydana gelmektedir. Bu zincirde ¢ifter g¢ifter
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diizenlenmis olan tekerlekler daha fazla yiikiin tagmmmasina yardimc: olmaktadirlar. Bu
zincir 80°C sicakliklara kadar kullamilabilir. Béyle bir zincirde tek bir askinin
kaldirabilecegi maksimum yiik 25 kg, miisaade edilen zincir ¢eki kuvveti maksimum 350
kg ve iletim mz1 maksimum 40 m/dak olabilmektedir. Ayrica aym zincir ile ilgili baz1
bilgiler ¢izelge 3.1 ‘de verilmisgtir.

Sekil 3.3 Kardan mafsallanndan yapilms zincir gekii (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

Her Aslanm Maks. | Emniyetli Zinelr | ;o - Yin Degistirme Yaricap
TiP T: Kapasitesi | Celome Kuvveti ()
agma (mm) Yon Degistirme
(kg) (kp) Yatay Dik
Carks
300 800 800 300
161 (171) 50 450 400 800 1200 400
500 1000 1600 500
200 1000 1600 400
162 (172) 200 1.600 600 1000 1600 500
600 1200 2000 600
600 1200 2000 600
163 (173) 800 8.000 800 1200 2000 200
1000 1600 2000 1000

Cizelge 3.1 Sekil 3.3 ile verilen zincir teknik degerleri (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)
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Kardan mafsallarinin birlegtirilmesiyle meydana getirilmis diger bir zincir yapim tarz: sekil
3.3 ile verilmigtir. Tletim zincirinin gekirdegini yatay ve dikey hareketlerdeki déniigleri
saglayan tekerlekler olusturmaktadir. Tekerlekler birbirleri ile mafsallarla ve lamalarla
birlestirilerek, kardan hareketli bir iletim zinciri meydana getirilmistir. Bu gekilde bu zincir
ile yatay ve dikey virajlarin doniilebilmesi saglanmistir. Zincirin tizerine yerlestirilmis olan
her iki yondeki tekerlekler sayesinde agint1 ortadan kaldirlmstir. Zincir 260°C sicakliga
kadar dayanabilmektedir.

Askilar arasi uzakliklarin ¢ok olmast halinde zincirin sehimine mani olmak igin ara
tekerleklerin kullanilmas1 gerekmektedir. Sirekli olarak yaglama ile otomatik caligan
tesislerde, tekerlekli hareket sisteminin ve zincirin bakimi ile sessiz ¢alisma ve uzun omiir
elde edilir. Iletim tesisinin siirekli yikama ve yiiksek sicakliklarda kurutma tesislerinde
kullanilmasi durumunda iletim zincirinin bakimi gereklidir. Yaglama yerinin el ile tek tek
yaglanmas: hem zor hem de zaman kaybina sebep olmaktadir. Bu nedenle sekil 3.4

periyodik olarak devreye sokulan bir yaglama sistemi goriilmektedir.

Sekil 3.4 Tek rayh SAZAK iletim zincirini yaglama cihazi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

Bu gekilde asin yaglama meydana gelmeden iletim zincirinin biitiin yaglanacak yerleri

yaglanmaktadir. Yaglama sistemi basinglt hava ile ¢aligmaktadir.
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Sekil 3.5 ile Yuklii ve Yiiksiiz (Power and Free) sisteminde kullamilan ¢iftli yaglama
sistemi goriilmektedir. Caligma prensibi, tek rayli SAZAK kullamlan yaglama sisteminin
aymdir. Yaglama sisteminde 6 atii basingh hava kullanilmaktadir.

Sekil 3.5 Cift raylt SAZAK sisteminde kullamlan yajlama cihaz (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)
3.1.1. Aynilabilir zincirlerin ézellikleri

Sekil 3.6 “de gosterilen bu zincirler, her biri iki dig bakla (1), pim (2) ve bir i¢ bakladan (3)

olusan elemanlardan meydana gelirler. Dig baklanin ortasinda bir perde ve iki baginda pim

kafalarinin yerlesebilecegi birer yuva vardir. Bu yuvalara yerlesen pim kafalarimn zincir

halkas: ile birlikte donmeleri engellenir. Zinciri birlegtirmek ya da ayirmak igin baklalar,

sekil 3.6.c ‘de goriildiiga gibi birbirine yaklagtirtlir. Ortadakinin pimleri dondirilerek
kafalar i¢ ve dig baklalardaki yariklardan kurtanlir.

L P &/ en .

e ’fi N g —. a“/_

=

4 4

Sekil 3.6 Aynlabilir pimli zincir (Altunel, M.G., 1987)

4°1-1,25mm|

Pim baglantisimn yataklama ylizeyi tek tarafli olduguhdan ve ig—dig baklalar arasinda
yanal bosluklar bulundugundan, baklalar, birlesme ekseninden gegen diizleme gére belli
bir ¢ acis1 kadar yana donebilirler (sekil 3.6.2). Bu ag1 nedeni ile zincir diigey egimlere
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" imkan verebilir. Standart zincirlerde, i¢ baklanin kafasinin kenarlan (gekil 3.6.2 ve .b )
keskin iglenmigtir.

0=25"-35°

arasindadir. Eger burada koseler kinlir ve yuvarlatilirsa;

¢=8"-10"

arasinda deger alir. Her iki durumda da zincir baklalar arasinda;

A=1-125mm

bosluk olmalidir. Bu zincirlerin, kiigiik miktardaki yatay egilmeleri ise mafsal hareketleri
ile saglanir.

Bakla donerek pimin, i¢ baklamn yarig1 boyunca genis bir alana bastirmas:, sonugta dzgiil
basincin digilk, dolayisiyla zincir aginmasimin bu tip zincirlerde digik oldugunu
gostermektedir. Asinmanin az olmasi, ¢abuk birlestirme ve ayirma , aginan pargalarin
kolay degisimi, eksenel ve radyal egimlere imkan vermesi gibi nitelikler, ayrilabilen
zincirlerin tek rayh ve ¢ift rayh konveyorlerde yaygin olarak kullamlmasim saglamagtir.

Ayrilabilen zincirler, kalipta doviilerek imal edilebilirler ve zincir malzemesi olarak, yiikiin
buyukligiine gore alagimli veya alagimsiz islah geligi kullanilir. Zincirlerin tim pargalan
dovme yapildiktan sonra normallestirme ve sertlestirme gibi 1s1l islemlere ve kesin olarak

tahribatsiz muayenelere tabii tutulurlar.

3.1.2. Ayrilabilir zincir standartlarn

Ayrilabilen zincirlerin standart gosteriligleri ve boyutlan farkhlik gostermektedir. Zincir
malzemesine paralel olarak ana parametreleri; pim gap1 (mm), zincir adimu (mm), kopma
yiikii ya da kopma ¢ekme gerilmesi (ton) ve zincir birim agirhigidir (kp / m). Cizelge 3.2
‘da aynilabilen zincirlerin gosterilisleri ve ana parametreleri gosterilmektedir.
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Zincir numara, adim ve pim ¢aplan
Zincir Numarasi Ad!m ® le Capt
(ing) (ing)
348 3 1/2
458 4 5/8
468 4 3/4
678 6 7/8
998 9 1./
Zincir tiplerine gére kopma yiikil ve birim afirlikiar
PRI Kopma Yiikii Birim Agirhk
Zincir Tipi Adim (mm) (ke) (kg/m)
MM 60 60 3.500 1,6
MM 75/3" 75 12.000 3,2
MM 100/4” 100 22.000 4,6
MM 150/6" 150 38.000 9,7
Degisik dayamim simflanna gére lamelli bakialu
gekme zincirlerinin gerilmesi
Pim ¢ap1 A?l‘mn:l('t) Kopma Cekme Gerilmesi
(mm) (mm) (ton)
Dayamm Siifi
I I 11§ v
9 10,80 6,20 4,90 3,70
11 15,00 8,60 6,80 5,20
13 80 20,90 12,00 9,50 7,20
16 100 27,70 15,90 12,60 9,60
20 125 40,00 23,00 18,20 13,80
24 160 56,20 32,30 25,60 19,40
30 200 79,00 45,40 36,00 27,40
36 250 119,00 68,00 54,00 41,00
44 168,00 100,00 79,00 -
55 262,00 150,00 118,00 -

Y3 | 766 1045 |205 (143 [280 | 460 | 127 | 125 | 10800 . 34 .
“asye* | 1024 | 1390 | 270 | 1751360 | 555 | 163 160 | 21700 . 46
7o/t | 153.2| 2050 | 355 |25.4 (520 | 785|206 | 222 [3me00 | 97

Cizelge 3.2 Zincir standartlar1 (Altunel, M.G., 1987) (BAKSAN, 1999)
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Sekil 3.7 “de I 100/200 tipinde ¢ift rayli SAZAK ¢ok kullanilan 100 mm (4”) adimli
zincirin detayli boyutlan gosterilmektedir. Zincirin kopma yiikii 21 ton olup, miisaade
edilebilen zincir ¢ekme kuvveti, igletme sartlanina gore 1000-1500 kg arasindadir. Bu
zincir maksimum 10° dereceye kadar diigsey sapmaya imkan vermektedir. Bazen normal
pim yerine 6zel vidali pimler kullamlabilir. Bu pimler tek veya ¢ift vidal olabilirler.
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Sekil 3.7 190 mm (4”) ‘lik zincir detaylan (Altunel, M.G., 1987)

3.1.3.Miisaade edilebilen maksimum zincir cekme kuvveti

Konveyoriin miisaade edilebilen maksimum zincir gekme kuvveti kopma yiikiiniin emniyet
katsayisina bolinmesine ile elde edilebilir. Emniyet katsayisi konveyoriin ozelliklerine,

caligma kogullarina gore degigir.

Cift rayh SAZAK da kullamlan ayrilabilir zincirlerde bu katsay:, karmagik ve uzun
sistemlerde ve aginmamin sdz konusu oldugu zor ¢aligma kogullarinda (20) ‘ye kadar
¢ikabilir. Daha basit sistemlerde ise (14) ‘e kadar iner.

Emniyet katsayisinin se¢imini etkileyen faktorler:
— Yatay ve diigey doniisler sayisi,

— Diisey doniiglerin yanigap ve efimleri,

— Yatay déniiglerin yarigapi,

— Taginan yiikiin agirhg,
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Trolley rulmanlarinin yaglanma ve temizlik durumu, zincir pimindeki egilme gerilmesi

kontrolii maksimum zincir gekme kuvvetine gore yapilir. Egilme emniyet gerilmesi
T am = 1200 kg/cm?
olarak alinabilir.

3.2. Zincir ve Yiik Aski Diizenleri

3.2.1.Zincir aska diizenleri

Cift rayli SAZAK sisteminde zincir ask: diizeni zinciri, gii¢ rayina asma ve tagima, ayrica

yiik askisim sevk eden itme genesini tagima gorevini yGritir.

Zincir aski diizenegi, dort ana elemandan olusur (sekil 3.8)(¢izelge 3.3):

1.

Tekerlekler,

2. Tekerlek milleri,
3.
4. Desteklerin civatalarla baglanmasini saglayan baglama pargasi.

Mil yan destekleri,

2D
|
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Glig Rayt Uzunluk Cap Maks. Tagima Kapasitesi
i B D kp
100 137 80 200
120 152 100 250

Cizelge 3.3 Tasima kapasitesi.(Bak. sekil 3.8) (Altunel, M.G., 1987)
3.2.2.Zincir aski diizeni konstriiksiyonu

Aski tekerlekleri ya kokil (sekil 3.9.a) veya preste basilmig ve yiizeyi sertlestirilmis ¢elik
govdeden (sekil 3.9.b) yapilirlar (gizelge3.4). Yataklama sistemi degigik tasarimlarda
olabilir. Hesaplanan yiike ve hizmet tiirine en uygun tasarim uygulanmalidir. Aski
tekerleklerinde en ¢ok sabit bilyah yatak kullamlir. Diger bir yataklama sistemi ise celik
govde igine bilya yuvasi agilir ve bu yuva 1s1l igleme tabi tutularak yapilan bir aski diizeni
gorulmektedir (gekil 3.10.b).

(a) | (b)

(a)
Sekil 3.10 Itici baglant tipleri (Altunel, M.G., 1987)
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Aski diizeni konstriiksiyonlarinda dikkat edilecek hususlardan biri tekerlek bask: yiizeyinin
profilinin, ray profiline uygun sekilde yapilmasidir (sekil 3.9). Konik baski yiizeyli
tekerleklerde yuvarlanma siirtiinmesi buytmekle birlikte, askimn egimli I kirigi flangi
iizerindeki stabilitesi nedeni ile arzulanan ¢oziimdiir. Yataklar devamh olarak yaglanmak
zorundadirlar. Bu yaglama mil gébeginde gresorler veya gesitli tasarimdaki yagdanliklarla
otomatik olarak yapilabilir.

Sizdirmazlik ise konveyoriin ¢aligacag: ortama uygun olarak yapilmalidir. Normal igletme
sartlarinda diiz metal veya kegeli metal sizdirmazlik kullanilir. Diiz metal sizdirmazliklar,
yatagi kirden korurlar, ancak zamanla yag kacaklan gorilebilir. Kegeli - metal
sizdirmazliklar ise hem kirin girmesini hem de yagin kagigini 6nleyebilirler. Dokiimhane
gibi tozlu, kirli, nemli igletmelerde ise yaglama maddesinin se¢iminin uygun yapilmasi ve
Ozel sizdirmazlik 6nlemleri uygulanmalidir. Trolleyin yan destekleri temper dokiim veya
kalipta celik dokimden yapilmustir. Agir yiiklerde burkulma ve egilmeye maruz
kalmayacak sekilde digiik 6z agirlikli ve yiiksek mukavemette olmak zorundadirlar.

3.2.3. Tekerlekli askilar

Tekerlekli askilar yiikii kaldiran pargalar olup ¢eki organmt zincirin tamamlayict
pargalaridir. Tekerlekli askilar zincirin orta baklas: i¢ine sokularak aralarina yerlestirilip
baglanan bir aski lamas ile yiki tagirlar. Her tekerlekli aski iki egit pargadan meygiana
gelmektedir (sekil 3.11 ve 3.12). Sekil 3.11 ile verilen tekerlekli ask: hafif bir ask
sistemidir. Tastyic1 kol (1) yiiksek kaliteli 6zel c¢elikten kalipta dovilerek imal
edilmektedir. Tekerlek (2) gelik sagtan kivrilarak yapilmugtir. Tekerlegin Olgiileri (gizelge
3.4) 1 - PE 80 kirigi iizerinde ¢aliymaya uygun olup, malzemesi aginmaya ve egilmeye
mukavim ¢elik sagtan segilmigtir. Tekerlegin konstriiksiyonu rulmanli yatafin tamamen
korunmasini saglayabilmektedir. Tekerlegin igine iki sira seklinde yerlestirilen bilyalar (3)
¢ok diisiik bir yuvarlanma direnci ve uzun bir 6émrii gergeklestirebilmektedir. Bilyalarin
oturmug oldugu yivli pim (4) tekerleklerin kolay montajini ve pim iizerine yerlestirilmis
olan nipel (5) ise rulmanl: yatagin yaglanmasin: saglamaktadir.
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1984)
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tekerlekli askilann 8lgiileri (BAKSAN, 1999)
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il 3.13 Degisik yiik kalduma
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Cizelge 3.4 Sekil 3.13 ile verilen degisik tekerlekli aslalarm tagmma kapasiteleri BAKSAN, 1999)

Sekil 3.12 ile agr yiikleri tagtyabilecek bir tekerlekli ask: sistemi gosterilmigtir. Tagiyict
kol (1) yiiksek kaliteli &zel gelikten kalipta doviilerek imal edilmektedir. Tastyict kolun
profili her yonden tam bir stabiliteyi saglamaktadir. Bilyalara yatakhk eden bilezik (2)
gayet hassas bir sekilde iglenerek taglanmug ve tastyic: kola siki gegme ile yerlestirilmigtir.
Tekerlek hareket yiizeyini meydana getiren karbonlu gelikten dig bilezik (3) sertlestirilmis
ve taglanmugtir.

Bilezigin dig profili tekerlegin I profili tizerinde calisacagina gore sekillendirilmistir.
Hassas bilyalar (4) diigiik bir yuvarlanma direnci garanti etmektedir. Rulmanh yatagn i¢
taraftan pislenmesine yerlestirilen bir kapak (5) mani olmaktadir. Tekerlegin dis tarafina
yerlestirilen ii¢ katli labirent (6) yafin digan akmasina ve tozun igeri girmesine mani
olmaktadir. Rulmanli yatagin yaglanmas: bir nipel (7) ile saglanmaktadr.

3.2.4.Zincir ask: diizenine gelen yiikler

Cift rayli SAZAK diigey astli yiik, yiik aski tekerlekleri tarafindan tagindiindan, zincir
ask: tekerleklerine yatay boliimlerde, onemli diisey kuvvetler gelmez. Ancak zincir diisey
déniiglerin (gekil 3.14) st tarafindan (konveks) gegerken, zincirin (S) gerginliginden yani
¢ekme kuvvetinden, tekerlegin diisey eksenine etkiyen bir yiik gelir. Bu yik asagidaki
ifadeden yaklagik olarak §oyle hesaplanabilir:

P =2SSin S (3.1)

N R
= | >

~

P yiki, S gerginlifinin maksimum oldufu c¢aligtirma birimine yakin yerlerde

maksimumdur.
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(32)

Sekil 3.14 Diisey doniiglerde zincir ask trolleyine gelen yiikler (Altunel, M.G., 1987)

Goriildiigi gibi bu yiik tekerlek mesafesinin biiyiik ve doniis yarigapimn kiigiik olmas: ile
artar. Sekil 3.15 ‘ye gore ¢izelge 3.5 ‘de miisaade edilebilir zincir ¢gekme kuvvetinin I;OOO
kg oldugu bir konveyorde, diisey doniiste yiik tekerlegine gelen toplam yiiklerin, tekerlek
aralifi ve yanigapa gore degerleri verilmektedir. Aski tekerlegi Uzerine gelen yuk
hesaplandiktan sonra, eger gizelge 3.3 ‘de gosterilen tek aski diizeninin taslyabilegegi
kuvvetler iizerine gikilirsa ¢ift tekerlekli trolley kullamilmali veya tekerlek mesafesi ve
sistemdeki diigsey donislerin yarigap: yeniden ayarlanmalidir.

Sekil 3.15 Diisey doniiste zincir ask: trolleyine gelen yiikler (Altunel, M.G., 1987)
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Trolleyin itici ile baglant: sekli de 6nem tagir. Zira agir yiklerde zincir sarkmalan ve
yokuglarda tekerleklerin ray iizerine vurmalari gozlenir. Sekil 3.10.a “da ki tek tekerlekli
baglant: agirliF maksimum 100 kg “a kadar olan yiikler i¢in ve sistemdeki yokuslar kigtik

ise kullanilabilirler.

Yanigap Arahk Aq Yiak
R A o P
200 3°° T 110

400 6°15° 220

2000 600 9° 247 330
800 .| 12935 435

200 22 27 85

400 4°45 165

2500 600 | 702 260
800 9°52° 345

200 2°1 70

400 4°3° 140

3000 600 6°5’ 210
800 8¢ 280

1000 10°9” 350

200 1°44° 80

400 3°2¢6° 120

3500 600 5%9° 180
800 6°52° 240

1000 8°37 300

Cizelge 3.5 Sekil 3.15 “de verilen diigey doniislere ait teknik degerler (Altunel, M.G., 1987)

Sekil 3.10c “de ise rijit olmayan tekerlek arasindaki baglant:1 sekli 2.000 kg ‘a kadar olan
agir yiklerde kullamilabilir. Ancak tampon mesafesi iyi ayarlanmali ve zincir iz rdik.kate
alinmalidir.

3.2.5.Yiik askx diizeni

Yiik ask: diizeni (gekil 3.16.a) dort tekerlek (1) ve iki kilavuz makaras: (2) ile bir gelik
gergeveden (3) ve itici ¢enenin dayandi1i dayanak (kilit) pargasi (4) ile arka dayanak
parcasindan (5) olusmugtur. Kilavuz makaralar askiy: yiikk boyunca (ray) yonlendirirler ve
makaralara gegmesini saglarlar.

Aski tekerleklerinin malzemesi ve yataklanmasi, aym gii¢ hatt1 trolleyinde oldugu gibi
kokil dokiim veya yiizey sertlestirilmig celiktendir. Cizelge 3.6 “de I 100-120 “lik profiller
icin, trolley boyutlan verilmigtir. Sekil 3.16 °‘de bes farkli amagli aski diizeni
goriilmektedir. Sekil 3.16.a “da normal tipte, sekil 3.16.b ‘de mekanik adres kutulu (kayit)
bir trolley gériilmektedir. Bu kayit mekanizmas: diger trolleylerede uygulanabilmektedir.
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Sekil 3.16.c, 3.16.d,3.16.¢ “de sira ile tamponlu, tek trolleyli yigilma mekanizmali ve ¢ift
trolleyli yigilma mekanizmal yiik aski dizenleri gortilmektedir.

(e)
Sekil 3.16 Farkh tipte yiik ask: diizenleri (Altunel, M.G., 1987)
0 A B C D E F G H K L M
160 145 45 50 2° 80" 47 90 32 56 260 16,5°
120 180 50 55 47 100° 58 100 33 60 270 20,5°

Cizelge 3.6 Sekil 3.16.a verilen I 100-120 profiller i¢in trolley boyutlan (Altunel, M.G., 1987)

Bir aski takimimin yiik kaldirma kapasitesi yani tasidig etkin yiik onun ana parametresidir.
Bu kapasite yiike goére aski diizeninin tek veya ¢ift olmasim belirler. Cizelge 3.7 “da farkh
tipteki aski diizenlerinin maksimum kaldirabilecekleri agirliklar ve 6zellikleri, I 100 ve I

120 tipleri igin verilmektedir.
¥ ¥ R8 KN K

' 300kp 300kp
Azami Kaldirma (1100 300kp 300kp herbiri 300k herbiri
Kapasitesi 400 kp 400 kp
[1120 400 kp 400 kp herbiri 400 kp nerbiri

Yikla hatta yifzima Szelligi yok yok yok var var

Serbest hatta yfhima 8zelligi var var . var var var
Kullanldi® durdurma tipi algaltmal algaltmalt algaltmah yanal yanal

Cizelge 3.7 1100-120 igin farkl: tipteki ask: diizeneklerinin kalcrabilecekleri agirhiklar ve dzellikleri
(Altumel, M.G,, 1987)
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Kendiliginden yigilma 6zelligine sahip aym tipteki aski trolleylerinin ti¢ farkh uygulamas:
ve boyutlan sekil 24-a, b, ¢ ‘de verilmektedir.

Sekil 3.17.a ‘da orta agirhktaki uygulamalar i¢in 3” ‘lik bir profildeki ask: trolleyi, sekil
3.17.b “‘de agir hizmet uygulamalan igin 4” “lik bir profildeki aski trolleyi goriilmektedir.

Sekil 3.17 Trolley uygulamalan (Altunel, M.G., 1987)

Ikinci uygulamada, birinciden farkl: olarak, trolley gergevesinin alt kismi, bir tampon gibi
uzatilmigtir. Boylece yigilma esnasinda olugan darbe geklindeki kuvvetlerden
korunulmaktadir.

Sekil 3.17.c “de ise, 6 ‘lik ¢ok agr hizmetli aski diizeni gériiliiyor.

Bu trolleylerde 6n ve arka dayanak pargalari, manivela kolu ve egimli kam parcgalan 1s1l
isleme tabi tutulmug ve yiizeyleri iglenmis alagimh ¢elik dokimdur.

3.3. Tahrik istasyonu

Tahrik istasyonlan 90° ile 180° “lik zincir yon degistirme yerlerine veya dorusal iletim
yollarina baglamr. Bunun igin maks. zincir kuvvetinin (Tmas) meydana geldigi yerin
bilinmesi gerekir. Yikseklik degigsiminin en fazla oldugu dolasan ileticilerde Tmaxs ¢ogu
kez en uzun ¢ikig yerinin (yokus) en yiitksek yon degistirme noktasinda ve yatay dolagan
ileticilerde ise en uzun yiik yolunun oldugu yerde meydana gelmektedir .
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Catterpillar tahrik sistemi (veya sirikleyen zincir tahrik sistemi) agir igletme sartlart igin
uygun olmaktadir. Bu tahrik sistemi tek hath dolagan ileticide kullamldig: gibi ¢ift hath
Yiiklii ve Yiiksiz sistemlerinde de kullamlmaktadir (sekil 3.18). Bu tahrik sisteminde
iletim zincirine paralel hareket eden ve iizerinde iletim zincirinin baklalarinin igine giren
tirnaklar tagtyan zincirin (Catterpillar zinciri) motor tarafindan tahrik edilmesi ile iletim
gerceklestirilir. Sekil 3.18 “de boyle bir tahrik sistemi yiizer sekilde yataklanmig bir tahrik
gercevesi lizerine oturmug olarak goriilmektedir. Cerceve yaylar ile desteklenmis zincirin

agir1 yiiklenmelerine karg1 emniyetlendirilmigtir.

Sekil 3.18 Catterpillar tahrik sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

Catterpillar zinciri tamamen kalipta dovillerek yapilip normalize edilmistir. Béylece

zincirin uzun émiirki olmas: saglanmgtir.

Catterpillar zincirinin tahrik diglisi kiigiik bir ¢apta yapildigindan zincir gark: ile yapilan
direkt tahrik sistemine goére daha kiigiik bir dondiirme momentinin tahrik sistemi tarafindan
asilmasi gerekmektedir. Bu gekilde daha ucuz olan bir digli kutusunun kullamlmasi imkam
elde edilmektedir.

Yiizer bir gergeve ile ongoriilmils olan catterpillar tahrik sistemi bazi faydalani. yaninda
tamamen emniyetli bir igletmeyi gerceklestirmektedir. Iletim tesisinin her ne sebeple olursa
olsun agin yiiklenmesi durumunda, normal olarak yaylar ile dengede tutulan yiizer gergeve
hareket ederek bir saltere kumanda edip tahrik sistemini durdurur. Ileticinin yiiklenmesi
normal duruma doner donmez tahrik sistemi tekrar devreye girer. Bu gekilde, kesme

'RTiM KURULY
il RS

T.C. YOKSFKOG!
LRI ANTAS
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pimleri ile emniyetlendirmenin hatalari onlenmis olmaktadir. Ayrica, boyle bir yizer
cergeve diizeni, akim baglantisini kesmeye gerek kalmadan, kiigik kaymalara misade
ederek darbeli zincir hareketleri 6nlenmektedir. Diger taraftan hareketli parga iizerindeki
basit bir igaretleme ile zincire tatbik edilen g¢eki kuvvetini her zaman i¢in kontrol etmeyi
miimkiin kilmaktadir.

Artan ¢eki kuvveti, zincirin yorulmasina ve asginmasina sebep olur. Bu ise gerdirme
istasyonunun yanlig bir ayar, raylarn pislenmesi, yetersiz ve agin yaglama ile veya

ongériilmiis olan iletim yiikiiniin olduk¢a agindirilmas: ile meydana gelebilir.

Siiriikleyen zincir ile tahrik sistemine bir difer misal gekil 3.19 ‘de gosterilmistir. Iletim
zincirine paralel hareket eden sonsuz uzunluktaki tahrik zinciri, tizerine baglanmg olan
oynak alicilarla ivmesiz bir hareketi gergeklestirir. Agin yiiklenme durumlan
emniyetlendirilmig olup tahrik motoru belirli bir gekme kuvvetinin {izerinde durdurulur.
Sistemde kullanilan pul seklindeki yaylarla tahrik zincirinin 6mrii arttirdmaktadir. Boyle
bir tahrik sistemi ile ulagilabilecek min. ve maks. iletim hzlari ve maks. zincir kuvvetleri
cizelge 3.8 “da verilmistir.

Sekil 3.20 o6zel sekilde yapilmig oynak alicilarla techiz edilmig siiriikleyen zincirli bir
tahrik sistemini gostermektedir. Bu alicilarin konstriikksiyonunun 6zelligi sayesinde iletim
sistemi carpmasiz olarak tahrik edilmektedir. Tahrik motorunun varyatorli olarak
segilmesiyle degisik iletim hizlan elde edilebilmektedir.



R
Tletim tesisi
ot

Sekil 3.20 Siiriikleyen zincirli tahrik sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M.,1984)

| Mo | Mmun T otk B
(kp) (m/dak) (m/dak)
161 (171) 450 0,05 24| 1:5(1:10)
162 (172) 1.600 0,05 24| 1:6(1:12)
163 (173) 8.000 0,05 24| 1:6(1:12)

Cizelge 3.8 Sekil 3.19 “da verilen tahrik sisteminin teknik degerleri (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)
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Uygun olan zincirin se¢imi aski yikiine gore degil, tekerleklerin yuvarlanma direncine
gore yapilir. Baz1 durumlarda, yitk kigiik oldugu halde zincir uzunlugunun fazlahig: ve
asilmas1 gereken yiikseklik farklannin biyiikliigii nedeniyle secilen zincir tipi iletilen
malin yaninda ¢ok agir goriilebilir. Birkag tahrik sisteminin kullamimasiyla zincir ¢ekme
kuvvetinin higbir iletim pargasinda emniyet simrlarini agmamasi temin edilebilir. Tahrik
sistemlerinin ortak devir sayis1 ayn hidrolik sistemi ile fevkaldde bir sekilde yapilabilir.
Devir sayis1 ayan tahrik sisteminden ayn olarak kolayca ulagilabilecek sekilde yerlestirilen
hidrolik pompann iletim miktarinin ayarlanmasiyla yapilir.

Dolagan ileticiler endustride oldukg¢a genis bir kullanma alam bulmuglardir. Bunlarin
burada ayr: ayn gosterilmeleri maalesef miimkiin degildir.

3.3.1.Tahrik iinitesi

Tahrik unitesi, gii¢ zincirini tahrik etmek igin gerekli giicii saglar ve sistemde zincirin

gevsek oldugu yerlerden uzakta olacak sekilde giivenilir bir yere monte edilir.

Askih konveyorlerde iki gesit tahrik tnitesi vardir. Agisal zincir diglili ve palet zincirli
cahigtinicilardir. Bu iki tip ig¢inde motordan tahrik miline kadar diger birimlerin

diizenlenmesi aym olabilir.
3.3.1.1. Agisal, zincir dislili tahrik

Yéringenin (gekil 3.21.a) genellikle, 90° veya 180° dondiigii noktalara konulur ve hareket

ettirici gticii bir zincir diglisi vasitasiyla iletir.

Tahrik grubu genisligi, uzunluuna gore kiigitk olan bir gase iizerine yerlestirilir. Tahrik
grubunun bulundugu plaka, sekil 3.21 ‘den de goriildigii gibi bilyali doner bir baglanti
tizerine ya da gekil 3.22 “da ki gibi kat1 bir sekilde monte edilir. Birinci durumda dénebilir
motor, eger devrede agin bir yiik artmas1 meydana gelirse, devreyi otomatik olarak keser.
Daonel baglant: nedeni ile tahrik momentine, spiral bir yay karsi koymaktadir. Bu yayin 6n

gerilimi azami tahrik momentini simirlandinr ve bir 6lgek iizerinde gosterebilir. Boylece
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maksimum zincir ¢ekmesi ile kargilagtirilabilir, yani tahrik momenti durdurma salteri
lizerine giktiginda devre kesilir,

Hiz ayarh motor
Sonsuz digli mekanizmast
Vatyatér

Elekt. Motoru
Ayarlanabilir kasnak
Alin dighi mek.
Kayis kasnak mek.
. Elastik Kavrama
0. Rediiktérlii motor

WRNO AW~

St

Sekil 3.22 Sabit saseli tahrik {initesi (Altunel, M.G., 1987)

Ikinci durumda ise, agint yiikten korunma limit salter ile olur (gekil 3.22).

Tahrik tinitesi, sistemde istenen ¢aliyma hizina gore sabit veya hiz saglayacak sekilde
tertiplenebilir. Bu tertip sekilleri gekil 3.21b ‘de aym tip saseye oturacak gekilde
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diizenlenebilirler. Eger yalmz sabit hiz isteniyorsa rediiktor veya sonsuz digli mekanizmas,
eger degisken isteniyor ise motor ile rediiktér arasmna bir de mekanik varyatér ve diger bir

iz degistirici diizenekler konur.

3.3.1.2. Palet zincirli tahrik

Bir paletli ¢aligtirma tinitesi (sekil 3.23.a); dondiirme ve gerdirme zincir diglileri, bunlarin
cevresinde dénen zinciri (palet zinciri), zincirin (paletin) konveyoér g¢ekme elemanina
takilmasin1 saglayan ¢eneleri ve makara takimindan meydana gelir. Tahrik iinitesi,
konveyoriin dogrusal bolimiine yerlestirilebilir ve ¢ekme giicii, palet zincirinin ¢eneleri
vasttasiyla zincir baklasina iletilir. Paletli zincirli tahrik {initesinde doéner yatakli olarak
saseye monte edilebilir agin yiik devreden otomatik olarak kesilebilir (sekil 3.23.a). Palet
zincirli tabrik iinitesi de, istenen hizin sabit ve deZisebilir olmasina gore gesitli sekilde
tertiplenebilir ( gekil 3.23.b ).

T
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Sekil 3.23 Palet zincirli tahrik tniteleri (Altunel, M.G., 1987)
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3.4. Gerdirme Unitesi

Iletim tesisinde sakin bir caligma elde etmek isteniyorsa zincirin daimi olarak gergin
bulunmas: gerekir. Buna ise uygun bir yere yerlestirilmis arabal1 bir gerdirme sistemi ile
ulasilir. Bunun yamnda zincir ile iletim yolu arasindaki yol farklar1 dengelenmis olur (sekil
3.24). lletim yollarinin birbirlerinden uzak olmasi halinde zincir birbirinden ayn iki
gerdirme kovan ile gerdirilir (sekil 3.25).

Sekil 3.25 Birbirinden uzak iki iletim hattimn gerdirme kovam ile gerdirilmesi (Demirsoy, Prof. Dr M, 1984)

Gerdirme istasyonu ile zincirin gerdirilmesi gesitli yollarla yapilir. Yay, vida ve agirhk ile
yapilan gerdirme genellikle en ¢ok kullamlan gerdirme sistemleridir. Agirlikla yapilacak
gerdirmenin istenmemesi halinde vida ve yayh bir gerdirme gayeye uygun olabilmektedir.
Yerine gore pnématik veya hidrolik gerdirme istasyonlan da kullanilmaktadir (gizelge 3.9).



A t
Tip — -
(algal ) Norm O 3 yén verici N 3 yén verici L 1 h
er mm orm orm
¢ i ¢

661 1800 1400 1620 1420 610 410 170
662 2000 1600 1930 1730 750 500 140
663
666

2800 2400 2325 2125 845 545 170
667
668

Cizelge 3.9 Sekil 3.24 ve 3.25 ile verilen gerdirme istasyonlarmn dlgiileri (Demirsoy, Prof. Dr., 1984).

Yay Ile Gerdirme : Biiyiik sicaklik degigmelerinin s6z konusu oldugu iletim tesislerinde gok
kere bu tir gerdirme sistemine gidilir. Dengelenmesi gereken en buyiik zincir uzama farki
takriben 400 mm °dir (sekil 3.26.a).

2. powivsroe o

A

i
.

Sekil 3.26 Gerdirme istasyonlarn (a) yayl, (b) vidah (Demirsoy, Prof. Dr., 1984).
Kars1 Agirlik Tle Gerdirme : Dengelenmesi gereken uzunluk fark: biiyiik olmas: halinde bu tiir

bir gerdirme sistemi kullamlir. Dengelenmesi gereken en biiyiik zincir uzama farki takriben
600 mm “dir.

Vida Ile Gerdirme : Bu tip gerdirme sadece 6zel durumlarda kullanilir (gekil 3.26.b).

Gerdirme {initesi, ¢ekme zincirine bir 6ngerilme saglamak i¢in uygulanir. Zincir esnekliginin
dengelenmesi, esas olarak uzunluk degigmesi ile saglanur.

Gerdirme initeleri daima 180° ‘lik doniiglerde uygulanmir. Cesitli tipte gerdirme tiniteleri
mevcuttur. Yay baskili, vidali ve otomatik karsi karst agulikli gerdirme diizenekleri
kullamlmaktadir. Ancak otomatik hareketleri ve yiiksek giivenilirlikleri nedeniyle kars:
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agirlikli gerdirme diizenekleri tercih edilmektedir. Kurutma, 1sitma ve sogutma gibi

proseslerden gegen konveydrlerde, sicaklik degismelerine bagl olarak, zincirin boyundaki
degismeler nedeniyle zorunlu olarak karg: agirhkh gerdirme diizenekleri kullanilir.

Makara -Araba Beglant:
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(b) Gii¢ ve serbest ray gerdirmesi

Sekil 3.27 Karg1 agarlikh gerdirme iiniteleri (Altunel, M. G., 1987).
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Sekil 3.27 ‘de kars1 agurliklt bir gerdirme diizeni gorilmektedir. Gerdirme diizeni, sase
tizerinde hareket eden hareketli arabadan (makaradan) ve germe kasnafindan olusur. Saseyi
gli¢ rayina baglayan ekleme baglantisi, teleskobik yapilarak araba hareket ederken egrisel ray

boliimiiniin uzamasin1 saglar.

Sekil 3.27.a ‘deki gii¢ ray1 gerdirme (initesi, gii¢ ray1 zincirinin serbest raydan aynldi:
yerlere rahatlikla uygulanabilir. Eger sistemde gii¢ ve serbest hatlani hi¢ bir zaman
aynlmiyorsa o takdirde her iki ray1 igeren gerdirme iinitesi diizenlenmelidir (sekil 3.27.b).
1100 ve I 120 sistemleri igin uygun kasnak ¢apt ve dénme yanigap1 verilmigtir.

Kasnakli gerdirme unitesi kiigiik ve orta dereceli donme yarigaplan igin uygulamir. Daha
biiyiik dénme yanigaplar igin makarali gerdirme iiniteleri diizenlenebilir (sekil 3.28).

! ] e
1 e g
2 T

- 8 * LA

$ekil 3,28 Makara talamh karg: agirikl: gerdirme imiteleri (Altunel, M. G., 1987).
3.5. Konveydr Hatt1 iletim Yollari, Yén Degistirme Istasyonlan ve Baglantilar
3.5.1. iletim yollan
Iletim yollan, gekil 3.29 ile verildigi gibi lama, kogebent, I profil, boru ve sacdan
yapilmaktadir. Sac malzeme kivnlarak degfisik gekillerde iletim yollan meydana

getirilmektedir. Iletim yollan tavana, gelik konstriksiyon ile catiya, tastyicn gelik
konstriiksiyona ve duvar konstriiksiyonlarina asilmaktadir.
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G

Sekil 3.29 Cesitli iletim yollan.

Cift ‘askili konveyorlerde gii¢ hatt1 olarak, yiiksek karbonlu ¢elik malzemeden, I profilli
kirigler kullamlir. En fazla uygulanan standart profiller 3, 4”, 6” veya I 100, 120, 140
olmaktadir.

Serbest hat olarak ¢ift U profili kullamlir. Malzeme olarak ise aginmaya dayamkli, uzun émiir
karakteristigine sahip, 6zel haddelenmis yiiksek alagimli ¢elik malzeme kullanilir.

Ray boliimlerinin birlegtiriimesi kaynak veya civata baglantisi ile olur. Boya — spray edalart,
yag ve boya depolar1 ve diger ates alabilmesi sozkonusu olan yerlerde kaynakli baglanti
kullamilmaz. Boyle yerlerde civata baglantiar: kullamlir. Civata baglantilan kaynaga gore
daha pahali olmalarina rafmen, asinma ve diger bozulma hallerinde parca degigimi daha

kolay olur.

Civatali baglantilarda ray uzunluklan 6 — 8 m. ‘dir. Ekleme pargasimn uzunlugunda
standarttir. Ust flang birlegtirmeler kégebentlerle takviye edilir.

Cift rayl konveyorlerde alt ve iist rayin her ikisini birden yukan asmak ve mukavemet
saglamak igin U geklinde baglanti elemanlan kullanilmalidir. Bu baglanti elemanlarin
boyutlar, alt ve iist rayin boyutlarina bagli olarak gekil 3.30 ve gekil 3.31 “de verilmektedir.

U seklindeki baglantilarin birbirleri arasindaki mesafe, sistemin 6zelligine ve yiik kapasitesine
gore saptanir. Agir sistemler igin mesafe kiigiik olup, hafif sistemlerde daha fazladir.

Cizelge 3.10°de gesitli tip tigli baglantilanin asilma uzakliklarinin tespit edilmesi amaciyla,
belirli uzakliklar igin taginabilecek maksimum yayili yiik verilmektedir. Raylar, trolleyler ve
zincir diizgiin yiikler olarak g6zéniine alinacaktr.
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Serbest Ray | Giig Rayr Zinciri Fark A B C D E
37 3” 348 9-1/8 14-1/2 6 4-5/8 5-1/2 1-3/4
4” 458 10-1/2 14-1/2 7 4-5/8 5-1/2 1-3/4
3” 348 9-1/2 i5-172 6-1/4 8” 7 1-3/4
I 47 458 10-7/8 15-172 7-1/4 8” 7 1-3/4
47 678 11-5/8 15-1/2 7-1/4 8" 7 1.3/4
6 4” 458 13 19 9 8-3/4 7 3-1/16
47 678 13-3/4 19 9 8-3/4 7 3-1/16

Sekil 3.30 Iki raym birlestirilme ve asihmass boyutlan (Altunel, M.G., 1987).
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Birlegtirme Tipi (mm) Asilma Arahif (m) Maks. Yilk Kapa. (kg/m)
100 30 1100 1300
o 40 370 450
20 60 100 120
1 80 70 100
30 1590 1890
15112%% 40 850 790
ot 60 140 170
tl 80 80 110
30 1600 1500
IfI1129% 40 660 800
ot 60 150 180
[l 80 90 120
30 1110 1310
}1111"’9% 40 380 460
s 60 110 130
[l 30 80 110
Astima Aralg | MaksTayima Kapasitesi
(m) 13100 | []120 I G [1 B H K
23 ;gg 1542.0 100 | 68 100 45 240 230
- o s 120 | 68 120 50 280 260

Cizelge 3.10 Sekil 3.31 ray baglanti boyutlan.

$ekil 3.31 Ray baglantilan.
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3.5.2. Yon degistirme istasyonlan

Iletim yollar,, yoén degistirme istasyonlarinda tekerlek ve zincirlerin rahat bir gekilde
doénebilmelerini saglamak gayesiyle yatay ve diisey diizlemde, belirli yarigaplarda (gekil 3.32
ve 3.33) ve yon degistirme agilarinda (180°, 90°, 45°, 30° ve 15° ..) yapilarak birbirlerine
civatalarla baglamrlar. Sekil 3.34 ‘de tek yollu ve ¢ift yollu (Yikli ve Yiiksaz) iletim
yollarinin birlegtirme yerlerini, gizelge 3.11 ise Olgiilerini vermektedir. Kullanilan zincirin
konstriiksiyonuna ve iletilecek olan malin olgiilerine gére yon degistirme istasyonlarinin
yarigapt belirlenir. Yarigaplann R = 12 metre ‘ye kadar olan yon deZistirme istasyonlah

mevceuttur.

Sekil 3.33 (45% “lik dikey y6n degigtirme yolu (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).
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Cizelge 3.11 Tek ve ¢ift rayh iletim yollarinin birlestirme yerlerinin dlgiileri (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

3.5.2.1. Yatay ddniisler

Diiz olan iletim yollan 1, 2, 3, 4, 5 ve 6 metre gibi belirli standart uzunluklarda yapiliriar. Bir
iletim tesisinde yatay diizlemde yapilan yon degistirmelerde zincir izerindeki germe
kuvvetinin karsilanmasi gerekir. Bunun igin yer degistirmelerde zincir, makaralar veya bir
cark ile yonlendirilir.

Makarali yon degistirici bir gergeve iizerine yerlestirilmig birgok makaralardan meydana
gelmigtir (gekil 3.34). Makaralar genellikle lamadan yapilmig bu gergeve iizerine yerlestirilir
ve bu ¢ergevede iletici yoluna tespit edilir (gekil 3.35). Makaranin yapim gekli sekil 3.36 ‘de
gosterilmektedir.
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Sekil 3.35 Makarah y6n degistirme istasyonunda makaralann tespit edildifi ¢ergevenin iletim yoluna tespiti
(Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Dag Silindir

i¢ Bilezik

Mesafe Parcgasi
Bilyalar
Sizdirmazhik Kapaf

Sekil 3.36 Y6n degigtirme istasyonlarinda kullamlan destek makaralan (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

Makara takimlan, tekerlekli kdselere gore ekonomik olmalari, az yer kaplamalar1 ve daha
bityiik yaricapli doniiglerde kullanilabildikleri igin tercih edilirler.
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Sekil 3.37 ‘da ¢ift askali I 100, 120 tip bir konveydrde kullamlan makara takimlan
gorilmektedir. Makaralarin yataklandifn gergeve, iki ray: birlegtiren baglant1 elemanlarina
tutturularak kuvvetli bir baglant1 saglanabilir. Makara takimlan ¢izelge 3.12 ‘da goriildiigi
gibi 636 — 2500 mm arasinda degisik egrilik yanigaplarinda uygulanabilirler. Dénme agilan
ise 15° - 180° ‘ye kadar 15° “lik kademelerle yapilabilir.

Sekil 3.37 Makarali yon degistirme (Altunel, M. G.,1987).
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I H 0 Arahl;‘ (mm) Ag
100 200 100
120 190 120 636, 1000, 1250 15° - 180°
120 190 100 1800, 200, 2500
100 200 120

Cizelge 3.12 Makara talamlan ile yatay doniiste yarigap boyutlar (Altunel, M. G., 1987).

Makaralar dokme demirden (madeni kalip dokiimii) ya da gelik borulardan yapilirlar. Sekil
3.37.a “da ki gibi normal ¢aligma sartlarinda galigan bir konveyériin makaralan ya iki rulmanl
yatak ile yada sertlestirilmis i¢ yuvarlanma yiizeyinde bilyalarla (sekil 3.37.b) yataklanir.
Daha sicak ¢aligma sartlarinda ise sentetik malzemeli yatak (gekil 29-c) kullanulir. Makaralar
kolaylikla degistirilebilir ve millerden yaglanabilir.

Yon degistirme istasyonlarinda zincirin diger bir yon degistirme islemi gark ile yapilir (sekil
3.38). Carkin dig cemberi diiz olarak iglenmis olup carkin gébegi bronzdan yapilmis kaymali
yatak ile techiz edilmistir.
Yatagin yaglanmasi nipel yardim ile gergeklesir. Yon degistirme istasyonunun yiksek
sicaklik altinda bulunmasi durumunda yon degistirme g¢ark yatagimn su ile sogutulmasi
yoluna gidilir (sekil 3.39).

Cift rayl konveyorlerde yatay doniigler, ya makara takimlan ya da kasnak veya zincir
dislisinin bulundugu tekerlekli kogeler ile yapilir. Déndiirme diizeninin segimi, ¢ekme

elemaninin gerginligine ve egrilik yan ¢apina baghdir.

Sekil 3.38 Zincirin gark ile yon degigtirmesi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).



Sekil 3.39 Cark yatagimn su ile sogutulmasi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Tekerlek dontigler, genellikle diiz ylizeyli kasnaklarla yapilir (sekil 3.40). Gii¢ kayb1 aym
yarigapli makarali déniislerden daha azdir. Ancak bu tip doniis, ¢ift rayl konveyorlerde 636
mm ‘lik yangapa kadar kullamlir. Istenen donme agilann 15° — 180° ‘ye kadar 15° “lik
kademelerle uygulanabilir. Kasnagin yataklandigi sase, gii¢ rayma kosebentlerle
civatalanmigtir. Ayrica agin bir zorlanma durumunda kasnagin sapmasim 6nlemek i¢in yarim

¢ember seklinde bir parga yerlestirilmigtir.

Kasnak dokim yada kaynakli g¢elik konstrilksiyondan yapilir. Béyle bir kasnagin
yataklanmasi (gekil 3.40.b) iki rulmanli yatak ve gémme vida ile olmaktadir.

3.5.2.2. Diisey doniisler

Konveyor hattinda yiikseklikteki degisme diigey donigler ile yapilmaktadir. Diisey doniigler
i¢in raylar, istenilen yarigapa egilir. Her diigey doniigte iki tane egrilik vardir. Yiikseklik
degismesi biiyiik oldugu zaman alt ve st egriler, diiz bir profille egimli olarak birlestirilirler
(sekil 3.41). Egim agis1 maks. 45° olur. Cizelge 3.13 ‘de gesitli egim agilan ve dénme
yarigaplarindaki yiikseklik ve uzunluk mesafeleri verilmigtir.
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Sekil 3.40 Carkli y6n degigtirme (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Diisey Doéniislerin Takviye Edilmesi : Diigey donislerde, trolleylere gelen yiikk maksimumdur.
Bu nedenle konveyor hat profilinin yiizeylerindeki agnmalar meydana gelebilir. Bu
asinmalan1 6nlemek igin, bu noktalarda I profil flanglarina kaynakh ¢ubuk takviyeler konur.
Bu takviyeler diisey doniisin alt egrisinde st flanga, ust egride ise alt flansa konur (jekil
3.42).
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v _ - 3 ax—-l

Sekil 3.41 Diisey doniis (Altunel, M. G., 1987).

i h : Yikseklik Yancap (mm)
() v : boy 2000 2500 | 3000 | 3500 | 4000 | 5000 | 6000
" h 68 85 102 119 136 171 | 205
- v 518 647 776 906 | 1035 | 1294 | 1553
" h 121 151 181 211 241 302 | 362
= 684 855 | 1026 | 1197 | 1368 | 1710 | 2052
" h 187 234 281 328 375 489 | 562
v 845 1057 | 1268 | 1479 | 1690 | 21i3 | 2536
o B 268 335 402 469 536 670 | 804
v 1000 1250 | 1500 | 1750 | 2000 | 2500 | 3000
5 h 362 452 542 633 723 904 | 1085
v 1147 1434 | 1721 | 2008 | 2294 | 2868 | 3442
" h 468 585 702 819 936 | 1170 | 1404
1286 1607 | 1928 | 2250 | 2571 | 3214 | 3857
o 586 732 879 | 1025 | 1172 | 1465 | 1757
1414 1768 | 2121 | 2475 | 2828 | 3536 | 4243

Cizelge 3.13 Diisey dbniis Slciileri (Altunel, M. G., 1987).

Goturicd hareket
yonil

Sekil 3.42 Diisey doniislerin takviye edilmesi (Altunel, M. G., 1987).

T.C. YOKSEKOGRETIM KURULY
DOKUMARTASYON MERKEZL
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3.5.3. Aska baglantilan

Cift rayli konveyorlerde raylar, birlestirme elemanlan tizerinde V geklinde gerdirmeli
yuvarlak gelik gubuklar ile, tavandaki yap: kiriglerine asilirlar. Bu askilar sistemdeki tiim
yayil yiiki tagir. Birlegtirmelerin tiimii civata ve kaynak baglantiarn ile olur. Sekil 3.43 “de en

¢ok kullamlan asma ve birlestirme baglantilan gorilmektedir.

&lpl kirigi i. Gilg rayinain asilmasi

s

2. Yardimoi kirige baXlanma

J e @

‘4. Gig ve serbest rayin

paralel durumdaki yapa
kirigine bajlanmasi

-3, Yardimox kirigin yapa
kirigine bajflanmasi

5, Dikey durumde yap:
kirigine baZlanma

Seldl 3.43 Aska baglantilan (Altunel, M. G., 1987).
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3.6. Durdurma Diizenleri
Cift rayli konveyorlerle onceden saptanan belirli noktalara durdurma mekanizmalan konur.
Bu mekanizmalar sayesinde tagiyicilar, gii¢ hattimin zincirinden kurtularak serbest hat igcinde

durdurulur ve daha sonra ard arda gelen tagtyicilarin y1gilmasi saglanur.

Durdurma Mekanizmasinin Kumanda Edilisi :

Kumanda edilisi; elektromekanik, pnématik veya el ile olabilir.

" 3.6.1. Gii¢ hatt1 icinde durdurma

Yanal Durdurma : Bu durdurma gekli yiik aski diizeni yigilma mekanizmali olan tagiyicili

sistemlere uygulanir (sekil 3.44.a).

Pnomatik bir silindir vasitasiyla konveyor yériingesi altina giren parga, eg§im saglayarak
iticinin itti§i dayanak elemanimin algalmasina ve dolayisiyla tasiyicimin gii¢ zincirinden

ayrilmasim saglar.

Bu durdurma diizeninin bagka bir tiirii (sekil 3.44.b) yine pnématik kumandali bir gubugun,

trolleyin dayanak elemanin bask: kuvveti ile algaltmasi sonucu olur.

Alcaltmali Durdurma ; Bu durdurma sekli (sekil 3.45) yigilma mekanizmali olmayan tagtyicili
sistemde uygundur. Bu diizenekte de pnomatik olarak serbest hattin bir béliumi indirilir ve
sonugta dayanak kismi iticiden kurtulur. Ancak dikkat edilirse, bu durdurma sekli yalnizca tek

tastyict durdurulmak istenen noktalara uygulanabilir.
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Sekil 3.44 Yanal durdurma (Altunel, M. G., 1987).

A
"Eﬁ
=

1. et

AT s
Sekil 3.45 Algalmali durdurma (Altunel, M. G., 1987).

Siirmeli Durdurma : Bu tip durdurma (gekil 3.46) bir motordan tahrik edilen siirgii gubugu ile

olur. Ancak bu durdurma trolleyi yigilma mekanizmali olan ve itici elemam mafsalli (rijit

degil) olan tagiyicilara tatbik edilebilir.

ten,

Sekil 3.46 Siirmeli durdurma (Altunel, M. G., 1987).
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3.6.2. Serbest hatta durdurma tipleri

Hizlandirmal: Durdurma : Bu durdurma diizeni (sekil 3.47), serbest hat iizerinde yiik
trolleyini durdurmak igin yapilir. Durdurma agiklif: bir motor miline bagh kol ile saglamr.

Ayni zamanda bu kol, motorun ¢aligmas: ile duran yiik trolleyini hizlandirma gérevini de
yapar. Bu tip durdurma diizeni, biitiin yiik trolley tiplerine uygulanabilir.

Sekil 3.47 Hizlandirmah durdurma (Altunel, M. G., 1987).

Elle Durdurma : Elle durdurma (sekil 3.48) serbest hatta yiik trolleyini durdurma diizenidir ve
elle kumanda edilmesi istenen her yerde kullamlir. Ozellikle yik iizerinde operasyon
yapilmak istendiginde, elverisli olarak kullanilir.

Sekil 3.48 Elle durdurma (Altunel, M. G., 1987).

Transfer Durdurma : Bu tip durdurma diizeni gekilde goriilmektedir. Transfer zincirinin itme
eleman ile, yiik trolleyi durdurma diizeninden ¢ikabilir ve ana zincirine itilebilir (gekil 3.49).



58

Sekil 3.49 Transfer durdurma (Altunel, M. G,, 1987).
3.7. Hat Degistirme Diizenleri

Hat degistirme iglemleri, tagiyicilarin ¢aligtiklari hattan bagka hatlara aktarilmasini saglayan
islemlerdir. iki tip hat degistirme s6z konusudur:

Transfer ve makaslama.
3.7.1. Transfer

Yiik troleyini, herhangibir gii¢ rayindan degisik hizh bagka bir gii¢ rayina ya da serbest raya
aktaniimasini saglar. Ug farkli transfer mevcuttur.

Kars1 Hatta ftme :

Bu tip transfer (sekil 3.50) bir gii¢ rayinin, serbest raydan ayrildig: ve serbest rayin, farkh
hizdaki diger bir gii¢ rayina devam ettigi kisimlarda uygulanir. Transferin miimkiin olabilmesi
igin birinci giig rayimn aynildif1 dénme bolimi, daha algak seviyede yapilir. Bu algak seviye
sebebiyle zincir iticisi, tagiyiciun arka trolleyindeki pargaya takilabilir ve dolayisiyla
taglyicinin diger gilic raymna takilmasini saglayacak mesafeye kadar tagiyici iter. Sonugta
tagryrcinin ilk trolleyindeki dayanak elemam ikinci gii¢ zincirinin iticisine takilir ve ikinci

hatta transfer edilmis olur.



Sekil 3.50 Karg hatta itme (Altunel, M. G., 1987).

Paletli Kasnak Transferi :

Bu transfer bir gii¢ raymin, serbest raydan ayrildig1 ve serbest rayin, farkli hizdaki diger bir
giic rayina devam etmesi durumunda, tastyic:t diger gii¢ rayina aktarmak tzere uygulamr
(sekil 3.51). Kasnagn alttaki paletler vasitasiyla birinci raydan ayrilan tagiyici ikinci raya itilir
ve transfer gergeklesir.

Sekil 3.51 Paletli kasnak transferi (Altunel, M. G., 1987).

Tahrikli Transfer :

Bu ¢esit transferde bir tahrik motoru ve bir gesit zincir kullamlir (sekil 3.52). Hat degistirme
islemlerinin tiimiinde uygulanabilir (1’ den 8’ e kadar uygulama sgekillleri). Tahrik motoru
olarak 6zel sargili, kisa devre rotorlu rediiktor ve frenli bir elektrik motoru kullanilir.

Motordan tahrik edilen zincir ise;

t= 100 mm

adimli makarali tiptir. Yatay ve dikey diizlemde, 6zel yapilmig gelik hat Gzerinde gider.
Tasidif1 itme gubugu vasitastyla tagtyiciy: diger hatlara alabilir.
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Sekil 3.52 Tahrikli transfer (Altunel, M. G., 1987).

3.7.2. Makaslama

Tagtyicilarin bir hattan dierine gecirmek igin rayin saga ve sola hareket ettirilmesidir. Genel
olarak sarkagh ve salterli olmak tizere iki tipi mevcuttur. Kumanda orgam, doéner miknatis,
kaldirma miknatisi, motor ve basingl hava silindiridir. Makas 45% dir. Transfer zinciri ile
birlikte kullamlabilir. Sekil 3.53 ve 3.54’ da;

R =500 — 1000 mm

egrilik yanigaplarinda uygulanan makaslama gekilleri goriilebilir.



61

H A
1100

200 45
{1100
1120

190 50
[1120
1120

190 45
(1100
1100

200 50
[1120

Sekil 3.53 R=1000 mm i¢in makaslama tipleri (Altunel, M. G., 1987).
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KESITA B

45

50

45

50

200

200

1100
[1100
1120
[1120
1120
[]1100
1100
[]120

Sekil 3.54 R=500 mm igin makaslama tipleri (Altunel, M. G., 1987).
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3.8. Power and Free (Yiiklii ve Yiiksiiz) Gruplan

3.8.1. Kilitler

Otomatik kilitler ve birlestirilmig kilit ve besleme cihazlari genel olarak aymi gorevi
tistlenmislerdir (yiikii 6nceden tespit edilmis olan bir yerde durdurmak). Otomatik manialarda
Yiiksiiz hattimin altina yerlestirilmis olan durdurma kolu, hatt: bloke ederek ve Yiksiz
arabasimn daha ileriye gitmesine engel olacak sekilde diizenlenmislerdir. Kilitlerin agilip,
kapatilmalart; basinglt hava silindirleri (sekil 3.55), elektromiknatislani (sekil 3.56) veya
elektronik olarak kilitlenebilen yay kuvvetleri ile saglanmaktadir.

Sekil 3.56 Kilit sistemi ¢aligma sekli (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Yikli hatti yayli alicisinin ¢eki kuvveti, Yiiksiiz arabasimn tekrar tahrik etmeye yeterli
olmaktadir. Yalmz Yikstiz hatlar ile Yiikli hatlarinda birlegik kilit ve besleme cihazlan
kullanilmalidir. Bunlar konstriiktif yap1 olarak otomatik kilitlere benzemekte olup bunlarin
kilitleme kolu direkt Yiiksiiz ray1 iizerinde olacak ve kapali durumda ise Yiiksiiz arabas: her
iki yone donebilen dilleri ile dayanacak sekilde diizenlenmistir.

Kilidin a¢ilmas: esnasinda, Yiiksiiz arabasinin dilleri arasinda bulunan kilitleme kolu arabayi
ileri dogru itmekte ve ona yeteri derecede impuls vermektedir. Bu sistem de, basing kuvveti
istege ve yiik oranlarina gore dagitilabildiginden, tercihen basingh hava ile diizenlenirler.
Kilitlerde tahrik elementi olarak elektro-miknatis ve yerlestirme yaylan isteSe bagh olarak
kullamlmaktadir. Biitiin kilit tipleri gelik konstriiksiyondan yapilmaktadir. Kilit kolu lamadan
ve ¢ift rulmanla yatakli, tesir yiizeyleri sertlestirilmis ve maniveli kollarindaki biitin oynak
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yerler asginmaya dayamkli burglarla ve yiiksek basingh yaglama nipeli ile techiz edilmigtir.
Besleme cihazlari, garpmay: azalmak ve yiikiin salinim hareketlerine mani olmak igin ayrica
¢ift yayla donatilmugtir. Biitiin kilitler Yiikstz raylan ile baglanmis olup, her zaman
kaydirilabilir veya degistirilebilir.

3.8.2. Saptincilar

Bir Yiikli ve Yiksiiz tesisi; Yukli, Yikli ve Yiksiiz ve Yiiksiiz kisimlarindan meydana
gelmektedir. Yiiksiiz hatlani yalnizca zincir yon verme hatlarindan meydana gelmektedir.
Bunlanin pargalann ve iletim hatlan dolasan ileticilerin aymdir. Yatay yon dégistirme ve
gerdirme istasyonlar1 makarali destek yaylan (sekil 3.57) ve yon degistirme carklar ile

donatilmiglardur.

Sekil 3.57 Saga saptiric1 (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Yikla ve Yiksiiz hatlar, kuvvetli bir aski ile Yiikli hattina (65 kp/mm® mukavemetli iki
profil) baglanan Yiikli rayindan (aym sekilde 65 kp/mm’ mukavemetli profil) meydana
gelmistir. Yiiklii ve Yiiksiiz yatay yon degistiricilerle Yiiklii ve Yiiksiiz gerdirme istasyonlan
temiz bir gekilde kivrilmug profiller ile Yiiklii zincirinin dayanabilmesi i¢in baglanmmg makara
bataryalarindan meydana gelmistir. Yiiksek mukavemetli gelik kalitelerinin segilmesiyle
Yiikli ve Yiiksiiz hatlarinin aginmasi oldukga diizeyde tutulabilmektedir.

Yiiksiiz hatlar1 da ayn1 malzeme ve pargalardan meydana gelmektedir. ,Yﬁklﬁ ve Yiiksiiz ana

hatlan ile yan hatlarin ve hatta yalmzca Yiiksiiz hatlanmn birlestirilmeleri her G¢ yapim
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tarzinda da saptirici diller ile yapilmaktadir. Yiikli ve Yiikstiz saptinicilarinda Yikli hatti ana
zinciri dogrusal ve hatta egri tizerinde hareket edebilir.

Yergekimi kuvveti ile ¢aligan saptirtcilarda Yiksiiz hattinin girig ve ¢ikigt arasinda hafif bir
egim verilir. Tahrikli gecislerde saptuncilar yatay olarak diizenlenmiglerdir. Yiiksiiz
saptiricilarin tesisin mekanize olmamug pargas: Yiiksiiz hatlan ile birlegtirilmesinde, Yiikstiz
arabasimin hareketi yatay olarak diizenlenmis hatlarda el ile iletim yoniinde hafif egik olmalan
halinde ise aynen Yikli ve Yiksiiz saptiricilarda oldugu gibi yergekimi kuvveti ile olur.
Saptirict dilleri, sertlestirilmis ¢elikten yapildig: ve iletim hatt: ile gekil yoniinden gayet iyi bir
sekilde baglandif: igin carpmasiz bir ¢aligma elde edilir. Saptinici diller son yerlerinde yiikii
kargilayan parcalar tarafindan taginirlar ve agir yiiklerde bile agintisiz bir gegisi saglarlar.

Saptirict diller dénme noktalarinda ¢ift rulman ile yataklanmig olup her iki sonlarda
kititlenmiglerdir. Saptiricilar elektro-motor (sekil 3.57) ile veya pnomatik olarak galigtirilirlar.
Bazi saptiricilar ise basingli hava silindiri veya elektro-manyetik kilitleme tertibatli ayarl:
yaylarla (gekil 3.59) techiz edilmiglerdir. Eger araba yan bir hattan tekrar ana iletim hattina
veya diger bir hatta getirilirse, araba saptiric1 diline yuvarlanmadan Once, araba tarafindan
calistinlan bir yayh saptimici kullamlir. Istek tizerine saptinicilarin krank-biyel mekanizmali
yapilmalart mimkiindir. Tahrik edilen saptiricilar agir gegis zinciri ile donatilarak ileri ve
geri hareketi miimkiin kilmaktadir (sekil 3.58). Bu zincirler yon verici makaralar ile teghiz
edilmis olup alici parmaklar sertlestirilmistir. Gegig zincirlerinin tahrik edilmeleri rediiktorla
motorlar ile yapilmaktadir. Calisgmanin icabi olarak saptirict diller gegis zincirleri tarafindan
zoraki tamamen mekanik olarak agilip kapatilabilir. Tahrik ve gerdirme istasyonlarinin zincir
carklar gelikten frezelenerek imél edilir. Gerdirme istasyonu kolay ayarlanabilir ve gerdirme
carki rulmanlar ile yataklanmugtir. Bir Yiikli ve Yiikstz hattina giriste, gegis zinciri yuki
gelen Yikli hattina emniyetle iletilir. Yergekimi kuvveti ile ¢aligan saptiricilarda, saptirici

oniine yerlestirilmis olan verici, zamana uygun ve emniyetli bir dagilimi gergeklegtirir.

Sekil 3.58 Iki degisik saptirici (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).



Sekil 3.59 Yayh, sola saptiric1 (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).
3.8.3. Kaldirma — indirme istasyonlari

Kaldirma - indirme istasyonlan Yiukli ve Yiksiiz tesislerinde birgok fonksiyonu yerine
getirirler (sekil 3.60).

— Yiiklerin alinmasi ve verilmesi,

— Yiklerin yerlestirilmesi,

— 15 yerlerinin otomatik olarak beslenmesi,

— Tesisteki yiikseklik farklarninin agilmas: ve boylece egik iletimin beslenmesi,

— Istifleme hatlarinin beslenmesi, ...

Kaldirma istasyonlan bir yonlendirici iskelet, Yiksiiz raylan olan bir kaldirma — indirme
sandalyesi ile kaldirma igin gerekli bir tahrik mekanizmasindan meydana gelmektedir.

= e
42
.

Sekil 3.60 Kaldirma — indirme istasyonlarn , Prof. Dr. M., 1984).
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Tahrik sistemi .olarak, ¢aliyma gartlarina bagli olarak asafidaki sistemler kullanma sﬁham
bulabilmektedir:

1. Halath veya zincirli elektrikli palanga,

Zincir ¢arkli veya halat tamburlu rediiktériia motor,

Agik ¢iknk sistemi,

Basingls hava veya hidrolik kaldirma cihazlan,

Basingh hava kaldirma sistemleri, ...

ok wN

Kaldirma yikseklikleri pratik olarak sinirsizdir. Sadece basingli hava veya hidrolik kaldirma
sistemlerinde maksimum kalduma yiikseklifi 2 metredir. Kaldirma — indirme istasyonlan
verilen yik, kaldirma yikseklikleri ve hzlarina gore yapilir. Yalmz agir yiiklerde giic
ihtiyacim1 azaltmak i¢in kaldirma istasyonlarim kars1 agirlikh olarak yapmak tavsiye edilir.

Kaldirma — indirme sandalyesi bulunan Yiiksiiz ray parcas1 kaldinlacak veya indirilecek olan
Yiiksiiz arabasim yiik ile beraber almaktadir. Yiiksiiz arabasinin giris ve ¢ikigimt miimkiin
kilmak i¢in ya hafif bir egim yada Yiiksiiz arabasimin hareketi igin tahrik sistemi ayn bir
transfer zinciri 6ngoériilmiigtiir. Burada itici bir silindirde kullanilir.

Yiiksiiz ray parcas: yonlendirilen sandalye iizerine oturtulabilecegi gibi, iki yiik tagtyicisina da
asilabilir. Kaldirma - indirme iskelet ekseninde yapilabilecegi gibi bir BOM ile yanda
olabilir.

Bityiik kaldirma — indirme yiiksekliklerinde ve agir yiiklerde kaldirma — indirme istasyonlar:
tutucu mekanizmalarla ve geregi halinde bir iz ayar sistemi ile teghiz edilebilir.

Kaldirma — indirme istasyonlann Dog Magic sisteminin kullamlmasiyla basitlestirilmistir.
Yiiksiiz pargasinin yatay bir gekilde bulunmasina ragmen ilave bir transfer sistemine gerek
yoktur. Cinkd, Yikli hatth kalduma — indirme istasyonu alaminda indirilen Yiksiiz. ray
pargasinin ekseni {izerinde kaldifindan, yiikiin hareketini karsilayabilmektedir. iste, Dog
magic sisteminin en 6nemli avantajlarindan biri de budur.

3.8.4. Hedef ayar sistemleri
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Power ve Free sistemlerinde istenen fonksiyonlara bagli olarak g¢ok kere, iletim malim
otomatik olarak belirli iletim yollar1 izerinden cesitli igyerlerine iletebilmek, siralama
hatlarinda aytrabilmek ve belirli siraya gore depolama hatlarinda ¢agirilabilmek igin hedef
ayar sistemlerine gerek vardir. Hedef igaretleri, iletim malinin gesitliligine ve hareket edilecek

iletim yolarinin durumlarina gore belirlenir.
El Ile Ayarlanan Rampa (sekil 3.61) :
Basit, elle ayarlanabilen rampada salter ucunun hareketi ile hedef belirlenir. Rampa gesitli

durumlara getirilerek saptirici ayanmn degigmesine tesir eder. Bu sistem cesitli sekillerde

imal edilebilir ve yillardan beri de pratikte birgok gesitli durumlarda kullamilmaktadir.

Sekil 3.61 El ile ayarlanan rampa (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Déner Yildiz (sekil 3.62) :

Fonksiyonu yoniinden malta istavrozlu hedef sistemine benzeyen ve agir bir tip olarak
ozellikle déner yildizlar tavsiye edilir. Bunlar genellikle yiiksek sicakliklar ile tozlu havada

kullanilma alant bulunmaktadir. Bu sistemde ayarlanabilecek olan hedeflerin sayis1 sinirhdir.

Sekil 3.62 Déner yildiz hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Manyetik Valsler (sekil 3.63) :

Manyetik valsler temassiz olarak hedeflerin sorulmasina yardimc: olmaktadir. Bunlar
tamamen emniyetli ve aginmaya karst dayamkl olarak ¢aligmaktadir. Bu manyetik segimli

salterlerde, her bilgi isareti igin iki daimi muiknatis éngoriilmiigtiir. Bunlar belirli bir aralikta
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yanyana yerlestirilmig olup aym: muiknatislama yoniine sahiptir. Bu sabit bir gekilde monte
edilmis ve belirli delik kombinasyonunu igeren muknatislar doner bir silindir ile

gevrelenmigtir.

Boylece miknatis ciftleri 6yle ¢agrilir ki; iki muknatistan duruma bagh olarak sadece bir
miknatis Ortillmemistir. Bu muknatisin kuvvet ¢izgileri digan ¢ikmakta ve ¢afirma kafasi
olarak kullamlan jeneratorlere tesir etmektedir. Meydana gelen gerilim sinyal gerilimi olarak
kullamlir.

Sekil 3.63 Manyetik valsli hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Malta istavrozu (sekil 3.64) :

Yik askisinda hedefin el ile ayarinin miimkiin olmamasi veya istenmemesi halinde
isaretlenmesi baz1 cihazlarla yapilir. Uzaktan ayarlanabilen yiik askilarindaki hedef cihazlar
arka arkaya yerlestirilmig deZisik uzunluktaki kollardan meydana gelen ve kisa olanlan: ayar
iticileri altindan gecen, malta istavrozlarindan meydana gelmektedir. Bir tug sistemi ile belirli
iticiler agagiya cekilir ve boylece bunlara uyan malta istavrozlanmn kisa kollan carparak
istavroz 90° dondirilir. Bundan sonra hareket alaminda bulunan uzun kollar, kontrol

stirlaninda kontaklarla temas ederek saptiricinin impuls salterini galigtirirlar.

Sekil 3.64 Malta istavrozlu hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).
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Manyetik Levhalar (gekil 3.65) :

Yiik askilarindaki manyetik levhalar diime veya elektrik olarak programlanmig bir tesisten
verilen bilgilerle kodlandiriimistir. Istek kafalan1 olarak ses jeneratérleri kullanilmaktadir.
Manyetik levhali sistemler kodlama yerlerinde ses kafalarinin bulunmasim sart kogmaktadir.
Yani, kodlama veya bunun degisimi iletim hattinin herhangibir yerinde miimkiin degildir.

Sekil 3.65 Manyetik levhali hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).

Daimi Miknatisli Ayar Kamlan (sekil 3.66) :

Bu sistemi dért nokta belirlemektedir.

1) Hedef Isaret Tastyicist : Bu bir veya birgok donen ve daimi miknatislarla donatilmig ayar
kamlarindan meydana gelmektedir. Her aski birimi sekiz kama kadar kullamlarak
ayarlanabilen 255 hedef elde edilir.

2) Kodlama Yeri : Kodlama yeri gesitli galigtirma sistemleri ile donatilabilir.

a) Tesisin herhangibir yerinde el ile Qahstlnlabilen kamlar,
b)Sabit veya ayarnabilen manialaria ¢aligtirma,

¢) Tuslu kumanda tablosu ile uzaktan ¢aligtirma,
d)Bilgisayar impulslar ile uzaktan ¢aligtirma
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T

Sekil 3.66 Daimi miknatish ayar kamli hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).
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4. YORUTME DIRENCLERININ INCELENMESI

Stirekli akimli zincirli askili konveyér tesislerinde, maksimum zincir ¢ekme kuvvetinin
hesaplanmasinda, mafsalli zincirin hareketine karsi koyan tiim direnglerin ayn ayn
belirlenmesi gerekmektedir. Hesaplanmis olan bu miinferit yiiriitme direnglerinin, her biri
belirli hareket yolunun nihayetinde ard arda toplanmasiyla, maksimum zincir ¢ekme
kuvveti elde edilebilmektedir. Hesaplarin kolaylagtirilabilmesi bakimmdan bu tip konveyor
tesislerinde, birbirine benzer tarzdaki hareket yollanmin baglangi¢ ve bitim noktalar
rakamlar ile kesin olarak belirtilmelidir. Hareket yollarimn numaralandinimasinda, goz
ontnde tutulmas: gerekli olan 6nemli olan bolgeler agagida belirtilmigtir:

Dogrusal hareket yollart,

Makara bataryalar ile saglanan hareket yollari,

Zincir diglilerine ait hareket yollari,

Saptirma kasnaklarina ait hareket yollar,

Diigey duzlemdeki yiikselme (¢1kig) konumuna ait hareket yollari,
Diigey diizlemdeki algalma (ini§) konumuna ait hareket yollan.

A G S o B

Belirli hareket yollarina ayrilmig olan tesisin, her bir kismin sonunda kuvvet degeri sekil
4.1 “de goriildiigi gibi, agagidaki tarzda yazilabilir:

Yukandaki formilde F, kuvveti (n) baglangi¢ noktasina karsilik olan zincir ¢ekme
kuvvetini, w ise bu kisimda meydana gelen yiiriitme direncini gostermektedir.
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. Fnv

Fn

n+1

Sekil 4.1 SAZAK iletim yolu kuvvet dagilimu.
4.1. Siirekli Akimh Zincirli Askilh Konveydrlerde Hesap Yontemi Prensipleri
Ileticinin hesabina baslanilmadan énce bazi verilerin kesinlik kazanmas: gerekmektedir:

- Tleticinin yoriingesi

- Tasginacak yiikiin agirhg:

- Taginacak yiikiin boyutlan
- Tletme kapasitesi

- Calisma kogullar:.

Konveyériin ana parametreleri :

- Saatteki iletilecek parga sayis1 veya yiik miktari (Q’) ( parga/saat)
- Iletme hz1 (V) (m/ dak)

- Tagtyic1 tekerlek (Ty) ve yiik araliklar (Tg) (m)

Minimum tagiyict tekerlek aralifi, taginacak olan yiikiin ana boyutlari tarafindan
belirlenebilmektedir. Tekerlek aralif segimindeki faktérler siralanacak olursa:

bmaks.  : maksimum uzunluktaki ytik
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Rmn  :yatay dénemeglerde en kigiik yargap

Bumaks. : maksimum egim agisi

Te X COSPmaks. 2 Pmaks. + 0,1 {(metre)

4.2) .

denklemi saglanmalidir.

Olgdfer mm olarsk verimistir:
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0

Sekil 4.2 SAZAK sistemlerinde egik inig-cikis (a) ve yatay doniis (b).

Sekil 4.2.a ‘da (4.2) nolu formiilde belirtilen noktalar gorsel olarak ifade edilmigtir. Ayrica
sekil 4.2.b ‘de yatay dontislerde dikkat edilmesi gereken nokta gorsel olarak verilmigtir.

Ayrica tagtyicilar arasindaki (Tg) adimy, zincir hatvesinin ¢ift katlan seklinde olmalidir.

Konveyoriin mz1 (Vi) yikiin agirhifina, istenen tagima kapasitesine ve yiikleme — bosaltma
yontemlerine bagh olarak:

0,05 - 0,35 m/sn

arasinda degismektedir. Islem agamalarimin yolda yapildign konveyérlerin hiz1 (Vi),
islemin gevrimine ya da iletilen mal i¢in gerekli sogutma, kurutma zamanina bagldir.
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Iletim Miktar :
Q= TL.VK 3600 (parga/saat) (4.3)
3 |

Buradan, zincir hatvesinin katlan olmas: gereken aski uzaklig: (Tg) hesaplanabilir. Eger
yukler daha biyiik ise, tagtyic1 bir kirig ile yiik iki tekerlek sistemine asilir. 6 metre
uzunlukta pargalar, 6rnegin otomobil karoseri bu sekilde iletilebilir.

Bir yiiksek askili konveyériin zincir gekme kuvveti, ¢ekme elemanli diger tip konveyér
hesaplarina benzemektedir. Konveyoriin iyi bir ¢aligma gosterebilmesi igin Fmin gerginligi
cnaz,

50 — 100 kp

arasinda olmalidir.

Cift rayli konveyorlerde ise bu gerginlik, itme ¢enelerinin biikiilmesini énlemek igin
genellikle daha yiiksek,

150 — 250 kp

alinir.

Gerginligin en az oldugu nokta, konveyoriin asagiya dogru egimli boliimiinde en yiikli
bolgeyi izleyen yer ya da (yatay konveyorlerde) zincirin zincir dislisinden ayrildig

noktadir.

Moment(M) x DevirSayisi(n)

Giig(P) =
¢(P) 9550.Verim(, )

4.4)

denkleminden bulunur. Artan kalkiy momenti nedeniyle 1 kW giiciin altindaki elektrik

motorlar1 kullamlmamalidir.

Bir SAZAK sistemi, yeteri biytikliikte tasima kapasitesi ve zincir gekme kuvveti ile teghiz
edilmelidir. Aksi halde imalat sirasinda dolasan iletici ain yiiklenerek dar bogaz meydana
getirebilir. Once imalat ekonomik olmadif: gibi, zincir ve askilanm asin yiiklenmeleri
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omrii kisaltarak dolasan ileticinin bir birimine diigen maliyeti arttirarak kaza tehlikesini
arttirir.

SAZAK projelendirilmesinin baslangicinda, zaman birimine diijen par¢a sayisi, iletim
miktan, iletim malinin 6lgiileri, aski gesidi, iletim yolunun yeri, igletme kosullan ... gibi
durumlann uygulama yerine gore bilinmesi gerekir. Dolasan ileticinin zincir hattindaki
¢ekme kuvvetinin, momentin ve tahrik giiciiniin hesaplanmas: pek kolay degildir. Bunun

i¢in su yolun izlenmesi gerekir:

Biitin SAZAK benzer kisimlarinin, diiz ve yatay yollar, ¢ikan ve inen diiz yollar, diisey
virajlar, yatay virajlar, zincir diglili yon degigtirme istasyonlar1 v.b. seklinde ayrilmalar:

gerekir.

Fizik ve mekanik prensiplerine dayanarak aym iletim yollarinin teorik direngleri
hesaplanir. Tahrik sisteminin hemen arkasindaki diiz hatta meydana gelen zincir ¢gekme
kuvveti T ‘den baglanarak ve ileticinin hareket yoniinde gidilerek bitiin direngler
toplanir. Eger T tahrik sisteminin arkasinda degil ise (agin iniste ini§ yolunun hemen
bitiminde), Tun ‘den itibaren ileriye ve geriye, tahrik sistemine kadar olan direngleri
cebirsel olarak toplamak gerekir. Elde edilen degerlerin daha 6nce yapilan dolasan
ileticilerin eldeki deney ve dlgme degerleri ile karsilagtinlarak diizenlenmesi gerekir.

Dikkat edilecek noktalar :

Zincir ¢ekme kuvveti ile bagintili olmayan direngler sunlardir; askilarin virajlardaki
salinimt ve merkezkag kuvvetleri, gerekli kaldirma kuvvetleri.

Zincir ¢ekme kuvveti ile bagintii olan direngler ise gunlardir, kasnakli yon degistirme
direnci, digsiz yon degistirici ¢ark muylusunun direnci, zincirin virajlara giri ve
¢ikisindaki zincir kivrilma direnci, disin gecisindeki diren¢ ve carpma biyiiklikleri
(gerdirme istasyonu, zincirin ara sira yon vericilerde sikigsmasi, dinamik zincir yiiki ve

tolerans etkileri).
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4.2. Yiiksek Zincirli Konveyor Tesislerinde Yiiklenme Durumu
Siirekli akimli konvey®r tesislerine ii¢ gesit yitkklenme konumundan bahsedilebilir.
4.2.1.Yiiksiiz hareket konumuna ait yiiklenme durumu

Bu yiiklenme durumunda, yalniz kuvvet iletme eleman: olarak kullamilan mafsalli zincir ile
bunu tagtyan yiiriitme tekerleklerinin agirliklar gozontinde tutulmaktadir.

4=, =Gy + 2+ (kplm) @5)
L

4.2.2. Yiiksiiz fakat aski tertibatinin asili oldugu yiiklenme durumu

Bu yiiklenme konumunda, daha once tarif edilen yiiklenme durumuna, yiiksiiz-ask:
tertibatinin yalmz kendi agirligi ildve edilmektedir.

L G
—L =6 (kp/m 4.6
Te T, Tg ( ) (4.6)

4.2.3. Tam yiikte hareket konumuna ait yiiklenme durumu

Bu yiiklenme durumunda, yiik tastyici ask: tertibatlari tam olarak yiiklenmekte olup,
burada kuvvet ileten mafsalli zincirin birim boy agirhifi, agagida gosterildigi gibi
hesaplanmaktadir.

Gs

=q,+
qquG

+&— (kp/m) 4.7)
Ts
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4.3. Yatay Diizlemdeki Dogrusal Hareket Yollarmna Ait Direncler

Zincirli konveyér tesislerinin dogrusal hareket yollarinda, yiikii tagiyan hareketli

tekerleklerin ¢ekme elemam mafsalli zincir ile gekilmesi sirasinda iki ¢esit direng meydana

gelmektedir. Tekerleklerin yuvarlanmasina karsi koyan yiiriitme direnci ile, tekerleklerin

yataklarinda meydana gelen siirtiinme direnci olarak tarif edilebilir. Bir 6rek tegkil etmek

tzere gsekil 4.3 ‘de tek rayh zincirli bir konveyor tesisine ait dogrusal yirtitme hatti
. konstriiksiyonu goriilmektedir.

£

/
Ti=Te

e

Sekil 4.3 Tek rayh SAZAK dogrusal hareket yolunda goriiniimii.
4.3.1.Hareketli tekerleklerin yuvarlanmasina kars: koyan yiiriitme direnci

Yiiriitme tekerleklerinin yuvarlanmas: sirasinda, ray ile tekerlegin temas yiizeyinde elastik
ezilme meydana gelmektedir. Bu durum sekil 4.4 “de biyiik bir olgek ile sematik olarak
gosterilmektedir.

Bu ezilme nedeniyle, tekerlegin mesnet tepki kuvveti (f) manivela kolu kadar kaymis
olmaktadir. (A) noktasina gore momentlerin toplami yazilacak olursa, yuvarlanma direnci
kolaylikla hesaplanabilir.

ZMA=0
wr.R-f.q=0

f .
WR = q.‘i o ) (4.8)

T.C. YOKSEKOGRETIM KURULU
DOKUMANTASYON MENEZL
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Wr

f

Sekil 4.4 Hareketli tekerleklerin dogrusal hareket yolundaki yuvarlanma direngleri sematik g6rimntimi.
4.3.2.Hareketli tekerleklerin yuvarlanmasina kars: koyan yatak siirtiinme direnci

Yiiriitme tekerleklerinin yuvarlanmas: sirasinda, yataklarda siirtiinme momenti meydana
gelmektedir (gekil 4.5). Bu siirtiinme momentini yenebilmek i¢in, tekerlek ekseninden
(WL) kadar bir itme kuvvetinin etki ettirilmesi gerekmektedir. Daha 6nceki hesaplarﬁaya
benzer tarzda yine (A) noktasina gére momentlerin toplamindan aramlan yatak siirtiinme

direnci hesaplanabilir.

EMA'—'O
ML—WL.R=0 5 M]_,=q. U'LI-RM
Wr=q.uL.(Ru/R) (4.9

Yatay diizlemdeki dogrusal hareket yollarina ait toplam yiiriitme direnci, hesaplanmig
bulunan yukaridaki iki direncin toplanmasi ile edilmektedir.
WF=LH . (WR+WL)

Ry f
Wi = q.LH.(uL1 '_ﬁMJ'E) (4.10)

(Lu) uzunlugundaki belirli bir dogrusal hareket yolunun nihayetindeki kuvvet degeri daha
onceki (4.1) nolu denkleme gore agagidaki gibi yazilabilir.
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R f
Fn+l = Fn + q.LH.[uLl.'_M'l"—) (4.11)

R R

We

;
!
|

l
Sekil 4.5 Dogrusal hareket yolunda tekerlek yatak siirtinme sekli.

4.4. Yatay Diizlemdeki Saptirma Kasnaklarina Ait Yiiriitme Direncleri

Zincirli konveyor tesislerinde, mafsalli zincirin hareket yoniinii degistiren elemanlardan
birisi de saptirma kasnaklaridir. Saptirma kasnaklarinda meydana gelen direngler, ii¢ ana
grupta toplanabilir.

1. Hareketli tekerleklere ait yiirtitme direnci,

2. Saptirma kasnagnin yatak kisminda meydana gelen strtinme direnci,

3. Mafsalli zincirin saptirma kasnafina temas ettifi anda (baslangig noktas1) ve
kasnaktan ayrildig1 ana ait (bitis noktast) zincir mafsallarinda zoraki donmeden dolay:
meydana gelen mafsal direnci olmaktadir.

Sézii edilen direnglerin nasil hesaplanacagi agagida ayn ayr incelenmistir.
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4.4.1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci

SAZAK tesislerinin dogrusal hareket yollarindaki hareketli tekerlekler i¢in daha once
bulmug oldugumuz (4.10) nolu denklemden faydalanarak, burada (a) saptuma agisina
tekabiil eden yay uzunluguna ait yiriitme direnci agagida gosterildigi gibi hesaplanabilir.

Le=Ru.a.(x/180%)

R f T
W.=ql g . —%+— [Rypo0.—= 412
F Q(HLl R R) B %7200 (4.12)

4.4.2. Saptirma kasnagmin yatak kisminda meydana gelen siirtiinme direnci

Burada ilk olarak, saptirma kasnagimin yatagina, zincir ¢gekme kuvvetlerinde dolay:
gelebilecek yatak kuvveti (A) ‘nin hesaplanmas: gerekir. Sekil 4.6 ‘de goriilebilecegi gibi,
geometrik bagntilardan faydalamlarak, yatak kuvveti (A) ‘mn hesaplanmasi mimkiin
olmaktadir.

A
2F,

A
2

Cos(90° - )=
% 2) F

-}

o

Cos(90° —Z) =Sin
2 2

A=2F .sm% (4.13)

Saptirma kasnagimn yatak kisminda meydana gelebilecek siirtiinme direnci (4.9) nolu
denklemden faydalanilarak asafidaki gibi yazilabilir.

We =, A Rur) 4.1
(4.14) nolu denklemde (A) ‘nin yerine (4.13) sayili sayili kargilik degeri yazilirsa, aranilan
yatak siirtiinme direnci elde edilmig olur.

1 . o
WL = —i—;l-.Fn '(2'(RMU )‘u'Lz .Sm E)
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F, . O '
W, = R, .((DMU ), .SmE) (4.15)

90°-(a/2)

A

Sekil 4.6 Saptirma kasnafinda yatak kisminda meydana gelen siirtiinme direnci .
4.4.3. Zincirde meydana gelen mafsal direnci
Mafsalli zincirin saptirma kasnagina sanldigy baslangic noktas: ile, kasnad terk ettigi

noktalarda, mafsallardaki zoraki donme sebebiyle bir direng meydana gelmektedir. Sekil
4.7 yardimu ile bu direng degeri, asagida gosterildigi gibi hesaplanabilir.

1
WK =2 I_{;"uK'FnRK
W, =——pu F. D, (4.16)
RH

Saptirma kasnagina ait toplam yiriitme direnci, hesaplanmig bulunan yukandaki g

direncin toplamu ile bulunmug olmaktadir.
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W =W+ W+ Wk

R f T F . a
W=qlu, 2+=—||R,.0. 42 (D, )Sin=+pu.D 4.17
q(”L, R R)( H 1800) R, (UL, Dyw) 2 Mg K) (4.17)

| DD« Rx

Sekil 4.7 Saptirma kasnafndaki zincirde meydana gelen mafsal direnci.

4.5. Yatay Diizlemdeki Makara Bataryalarinda Meydana Gelen Direncler

Zincirli konveyér tesislerinde mafsalli zincirin hareket yoniinii degistiren elemanlardan
biriside makara bataryalar1 olmaktadir. Makara bataryalarindaki ¢gekme elemam zincirin

hareketi sirasinda meydana gelen direngleri li¢ ana gruba toplayabiliriz.

1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci,

2. Cekme elemam zincirin mafsallarinda zoraki donmeden dolay: meydana gelen mafsal
direnci,

3. Makara bataryalarin1 meydana getiren destek makaralarimin yatak kismindaki siirtiinme
direnci olmaktadir.
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4.5.1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci

Cekme elemam mafsalli zincir ile gekilen hareketli tekerleklere ait yiritme direnci,

saptirma kasnaklarindakine benzer tarzda hesaplanmaktadir. Buna ait (4.12) nolu denklem

asagida verilmigtir.
R f T
W, =q. M — Ry 412
F q[ULl R RJ u %1200 ( )

4.5.2. Zincirde meydana gelen mafsal direnci

Mafsall1 zincirin makara bataryalarina sarildi: baslangi¢ noktas: ile, terk ettigi noktalarda
zincir mafsallarindaki zoraki donme sebebiyle meydana gelen mafsal direnci, saptirma

kasnaklarinda oldugu gibi hesaplanmaktadir. Buna ait daha 6énce hesaplanan (4.16) nolu

denklem asagida verilmigtir.
1
W, =—u. F Dy (4.16)
RH

4.5.3. Makara bataryalarimmn yataklarinda meydana gelen siirtiinme direnci

Burada ilk olarak, makara bataryalarin1 meydana getiren her bir destek makarasinin yatak
kisminda meydana gelen sirtiinme direncinin hesaplanmasi gerekmektedir. Bunun igin
daha once hesaplanan (4.9) sayil esitlik ve sekil 4.8 ‘dan faydalanmilarak, bir tek destek
makarasina ait siirtiinme direnci asagida g6sterildigi gibi hesaplanabilir.

R
W =qu, _RM- (4.9)

g:”“‘)) (4.18)

W, =Ny, .
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(4.18) sayih denklemdeki (N) degeri, herbir destek makarasina zincir g¢ekme
kuvvetlerinden dolayr gelen yatak kuvvetini gostermektedir. $ekil 4.8 ‘dan da
goriilebilecegi gibi, her bir destek makarasindaki denge sartinda (N) degeri bulunabilir.

(4.19)

Hesaplanmig bu (N) degeri, (4.18) sayili esitlikte yerine yazilirsa, bir tek destek
makarasina ait yatak siirtiinme direnci bulunmus olur.

W, = Eb
Rsm) Ry

My, Ryr) (4.20)

Makara bataryalarindaki toplam yatak siirtiinme direnci, bulunmus olan (4.20) sayil
esitligin (MO) destek makaralarinin sayisi ile garpilarak bulunmaktadir.

R,
o={—H2""11 421
(180°.b J ( )
1 F R,imto
W, = . H +1 422
L (Rom) R, Uy, (RMR){ 180°b ] ( )

Makara bataryalarina ait toplam yiiriitme direncine, buraya kadar hesaplanmig bulunan

yukaridaki direnglerin toplamindan elde edebiliriz.

W =W+ Wx + W,

RM f i 1
W =q, —t— | Ry, — [+| — W F, Dy |+
Q(!J'Ll R R)( H 1800) (RH g -Fy K]

] (4.23)
1 T

—=u. R R.,oa——+1

[Rsm R, ™ M“{ =% 180 )J
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FotW

Sekil 4.8 Makara batarya yataklarinda meydana gelen siirtiinme direnci.

4.6. Mafsalh Zincirin Diisey Diizlemlerdeki Hareketi Sirasinda Meydana Gelen
Direncler

Daha once agiklandify gibi, zincirli konveyorlerin hareketi yalmiz yatay diizlemlerde
olmayip, diigey diizlemlerde de olabilecegi ve bunun neticesi olarak, mafsalli zincirin bu
diizlemlerdeki hareketi ile de, tesiste bir yiikseklik farki dogmus olacag: belirtilmis idi. Bu
durum, igletmelerde hem teknik bazi iglemlerin yapilmasina, hem de diger katlara kolay
gecigini saflamasi nedeniyle, ¢ok 6nemli bir hususu teskil etmektedir. Burada, diigey
diizlemlerdeki zincir hareketi, iki ana kisimda incelenmistir. Bunlardan birincisini zineirin
yikselme (¢ikig) hali, ikincisini ise algalma (inis) hali teskil etmektedir. Bu yukanda sozi
edilen hallerde, zincirin hareketi sirasinda meydana gelen direngler, agsagidaki kisimlarda

ayn ayn incelenerek formiile edilmeye ¢aligilmugtir.
4.6.1. Zincirin diisey diizlemdeki yiikselme konumuna ait direncler

Diigey diizlemdeki zincirin yikselme konumuna ait hareket yollari, buradaki hesaplarimiz
kolaylagtirmast bakimindan ii¢ ana grupta ele alinarak incelenmigtir (sekil 4.9).
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1. Hareketin yukariya dogru gecisini saglayan alt kisimdaki kavisli yol yolu,
2. Alt ve iist kistmdaki kavis yaylarin: birlegtiren dogrusal hareket yolu,
3. Hareket yoniiniin yatay konuma gegisi saglayan, ist kisimdaki kavisli yay yolu.

Sekil 4.9 Zincirin diisey diizlemdeki yiikselme konumuna ait direngler.

4.6.1.1. Alt kisimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direncler

Disey dizlemde hareketin yukariya dogru gegisini saglayan alt kisimdaki kavisli yay

yolunda zincir hareketine kars1 koyan direngler {i¢ grupta toplanabilir.

1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci,
2. Yikseklik farkina kargilik olan direng,

3. Zincirin zoraki dénmesinden dolay1 meydana gelen mafsal direnci.
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4.6.1.1.1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci

Sekil 4.10 ‘dan da goriilebilecegi gibi, hareketli tekerleklere ait yiiritme direnci, kilavuz
rayin iist kenarinda meydana gelmekte olup, ayrica burada tekerlekler ters yonde
donmektedir. Hareketli tekerleklere etki yapan kuvvetlerden Q ‘nun normal bilesen: ile,
zincir gekme kuvvetlerinden ileri gelen (BD) tekerlek yay baski kuvveti aym tesir gizgisi
iizerinde fakat ters yonde etki yapmaktadirlar. Bu iki kuvvet degerinin farki, tekerleklere
gelen kuvvet degerini vermektedir. Hesaplarin kolaylastinlmas: bakimindan, asaZidaki
kabuller yapilmigtir.

FotW

Sekil 4.10 Alt knsimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direncler.

1. Fpru=Fa

2. Alt kisimdaki kavisli yay yolundaki kilavuz rayin iist kenarina temas eden hareketli
tekerleklerin sayisinin ii¢ oldugu,

3. Zincir gekme kuvvetlerinden dolay: tekerleklere etki yapan yay baski kuvvetlerinin,
esit degerlerde oldugu kabul edilmigtir.

(BU) sabit mesafesinde, mafsalli zincir ile gekilen hareketli tekerleklere ait agagidaki
geometrik bagintilar yazilabilir (sekil 4.10).
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a, = arcsin[ﬂj-j (4.24)
R
-2
q, =1 —=%e (4.25)
2
A, =a; +a, (4.26)
o, =0 +2.0, (4.27)

Hareketli tekerleklere ait agirlik kuvvetlerinin hesaplanmasi agagida gosterilmistir.

BU=Ryy+ao=Rvy.a.(n/180°) (4.28)
Q=q.BU (4.29)
Zincir gekme kuvvetlerinden dolay: hareketli tekerleklere etki yapan yay baski kuvvetleri,
(4.19) say1h esitlikten faydalamlarak, agagida gosterildigi gibi hesaplanmaktadir.

BD1 = BDz = BD3 =BD iy

gp = fa BU (4.30)
RVU

Buraya kadar bulunmug olan degerler ile (4.10) sayih esitlikten faydalamlarak hareketli

tekerleklere ait yiiriitme direnci hesaplanabilir. -

W.=qLy {u,ﬂ &"— + ij (4.10)
W, = (HLI .-IL—M + %).[(BD - Q.Cosa, )+ (BD - QCosa, )+ (BD - QCosa, )]

W, = (UL, RT + %)[3 BD - Q.(Cosa., + Cosa, + Cosa, )] (4.31)

4.6.1.1.2. Yiikseklik farkina ait olan direng

Hareketli tekerleklerin, alt kismindaki kavisli yay yolunun (H) yikseklik farkina karsilik
olan direng degeri sekil 11 ‘den de faydalamlarak asagida belirtildigi gibi hesaplamr... - -
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Wy =qeH (4.32)
H=Rvy~Ryy. Cosn (4.33)
Wy, =qRyy (1-Cosn) (4.34)

4.6.1.1.3. Cekme elemani zincirde meydana gelen mafsal direnci

Mafsall zincirin yatay diizleminkine benzer tarzda fakat bu sefer diisey diizlemdeki zoraki
donmesinden dolayr bir mafsal direnci meydana gelmektedir ki, bunun degeride yatay
diizlemde oldugu gibi (4.16) sayil esitlikten faydalamlarak hesaplanmaktadir.

1
Wy ==t F, Dy (4.16)

vu

1
Wy, =2 HeFa Dg (4.35)

u
vu

Diisey diizlemdeki alt kavisli yay yolunda, zincir ¢ekme kuvvetinin artmasina sebep olan
toplam direng degeri, hesaplanmig bulunan yukaridaki ti¢ direncin toplamdan elde edilir.

W =Wg, + Wy + Wiy

W= (uLl _.I_{I_{M; + %)[3 BD - Q(Cosa, + Cosa., + Cosa; )]+ qR vy (L — Cosn)

(4.36)

4.6.1.2. Diigey diizlemdeki dogrusal hareket yollarinda meydana gelen Direncler

Bu kisimdaki alt kavis ile iist kavisteki kavis yaylarim birlestiren dogrusal hareket yolunda,
zincir gekme kuvvetinin artmasina sebep olan direngler agagida belirtilmistir.

1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci,
2. Yiikseklik farkina kargilik olan direng.
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4.6.1.2.1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci
Diisey diizlemde, v egimindeki dogrusal hareket yolunda meydana gelen yuriitme direnci

sekil 4.11 ve (4.10) nolu esitlikten faydalamlarak hesaplanmasi mimkiin olmaktadir.
Burada yalniz tekerleklere gelen normal kuvvet degeri degismektedir.

cC T

e

q.Cosy

~

Sekil 4.11 Diigey diizlemdeki dogrusal hareket yolunda meydana gelen direngler.

R f
Wi =qlLy - 4.10
F = QLly (ULI R Rj (4.10)
W, =q.(CG)Siny,| u ?—\i’l--l-—f— (4.37)
r=q Sty w2+ g .
4.6.1.2.2. Yiikseklik farkina karsi olan diren¢

Zincirin bu kismindaki (H) yiikseklik farkina karsilik olan direng degeri sekil 4.11 yardimi
ile tespit edilmisgtir. |

Wy = q. H
H=(CG). Siny
Wu=q.(CG).Siny (4.38)
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Disey dizlemdeki dogrusal hareket yolunun nihayetindeki zincir gekme kuvvetinin degeri
asagida belirtildigi gibi bulunmus olur.

For1 =Fy+ Wg+ Wg

E,.,=F, +q (CG)-Cosv.(uL, .%i + 8 +q.(CG) Siny

F,, =F, +q.(CG).[c°sy{uh.l%M+%)+Siny} (4.39)

4.6.1.3. Ust kisimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direngler

Zincirin Ust kismindaki kavisli yay yolunda hareketi sirasinda meydana gelebilecek

miinferit direngler, alt kavisli yay yolundakine benzer tarzda olmaktadir (sekil 4.12).

1. Hareketli tekerleklere ait yiriitme direnci
2. Yiikseklik farkina karsilik olan direng

3. Zincirin zoraki dénmesinden dolay1 meydana gelen mafsal direnci
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Fr

Sekil 4.12 Ust kisimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direngler.

4.6.1.3.1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci

Hareketin yatay konuma gegisini saglayan, st kismindaki kavisli yay yolundaki hareketli
tekerleklere ait yapan kuvvetlerden (Q) ‘nun normal bilegeni ile, zincir g¢ekme
kuvvetlerinden dogan (BD) tekerlek yay bask: kuvveti, aym tesir ¢izgisi lizerinde ve aym
yonde etki yapmaktadirlar. Bu iki kuvvetin toplam tekerleklere etki yapan normal kuvvet
degerini vermektedir. Hesaplamalann kolaylagtinlmasi bakimindan, burada da alt kavisli
yay yolunda oldugu gibi, asagidaki kabuller yapilmugtir.

l. Fani=Fa

2. Ust kisimdaki kavisli yay yolunda, hareketli biitiin tekerlekler, temas ile yiiki
tagimaktadurlar.

3. Zincir ¢ekme kuvvetlerinden dolayi, tekerleklere etki yapan yay baski kuvvetlerinin
esit degerlerde oldugu kabul edilmistir.
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(BO) sabit mesafesinde, mafsall: zincirler ile gekilen hareketli tekerleklere ait, agagidaki
geometrik bagintilan gekil 4.12 yardim ile yazabiliriz.

a, = arcsin[@) (4.40)
RVO

o =22 (KO) -1a, “4.41)
2

m =1 ... (KO) (Ust kismdaki yayda hareketli tekerlek sayisi) (4.42)

a, =o, +(m-1a, : (4.43)

Hareketli tekerleklere etki yapan agirlik kuvvetlerinin hesaplanmasi agagida gosterilmistir.

T
(BO)=RVO.Q.° =RVO'QO’W (444)

Q=q.(BO) (4.45)

Zincir ¢ekme kuvvetlerinden dolay:r hareketli tekerleklere etki yapan yay baski
kuvvetlerini, (4.19) sayili esitlikten faydalanilarak hesaplayabiliriz.

Nn=lab (4.19)
RH

BD; =BD; =.... = BDp=BD (4.46)

pp-1=:(B9) (4.47)

Vo

Buraya kadar hesaplanmis olan bu degerler ve (4.10) sayili esitlik yardima ile, hareketli
tekerleklere ait yiiriitme direnci bulunabilir.

R f
We=qL,| Y, —+— 4.10
F- 4 H[“’Ll R RJ ( )

w.o=fy Bu. f) (BD, +Q.Cosa., )+ (BD, +Q.Cosa, ) +.. @43)
F, "(PL,- R R ...+(BDm +Q,Cosam) :
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KO R f )
W, =|> (BD+QCosa,,) .(uL —M —j (4.49)
° m=] " R R
4.6.1.3.2. Yiikseklik farkina karsi olan direng

Ust kasimdaki yay yolunun (H) yiikseklik farkina karsilik olarak, zincirde meydana gelen
direng kuvveti (kaldirma kuvveti) asagida gosterildigi gibi hesaplamr (gekil 4.12).

Wy, =qeH . (4.50)
H =Rvo —Rvo . Cosv =Rvo . ( 1- COSV) (4.51)
Wio=q.Rvo.(1-Cosv) (4.52)

Sekil 4.13 Inig konumuna ait yiiriitme direnci.

4.6.1.3.3. Zincirde meydana gelen mafsal direnci

Ust kisimdaki yay yolunda, mafsall zincirin diigey diizlemdeki zoraki dénmesinden dolay,
alt yay yolundakine benzer tarzda bir mafsal direnci meydana gelmektedir.
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Wy, =2 He F, Dy (4.35)

pu F D, (4.53)

Diigey diizlemdeki kavisli yay yolunda, zincir gekme kuvvetlerinin artmasina neden olan
toplam direng degeri, hesaplanmis bulunan yukaridaki Gi¢ direncin toplamina - esit
olmaktadir.

W= WFo + WHO + WKO
1

KO
W= [Z (BD + Q.Cosam)}.(uh Ry, 8 +qR o (1 - Cosv)+ ——Hc F. Dy (4.54)

m=1 R

vo
4.6.2. Zincirin diisey diizlemdeki al¢calma (inis) konumuna ait direncler

Mafsalli zincirin hareket yoniini degistiren disey dizlemdeki algalma (inig) konumu,
genel olarak yiikselme konumunun simetrigi konumunda olmaktadir (sekil 4.13). Burada
da, hesaplamalarin kolaylagtinlabilmesi bakimindan hareket yollari ii¢ ana grupta ele

alinmagtir.

1. Hareketin agafiya dogru gecisini saglayan, st kisimdaki kavisli yay yolu,

2. Ust ve alt kissmdaki kavis yaylarim birlegtiren dogrusal hareket yolu,

3. Zincirin agafiya dogru olan hareket yoniiniin yatay konuma gegigini saglayan, alt
kisimdaki kavisli yay yolu.

Diisey diizlemdeki algalma (inig) halinde, mafsalli zincirin hareketi sirasinda meydana
gelen direngler, tamamen yiikselme konumunda bulunan denklemlere benzer tarzda elde
edilmektedir. Burada dikkat edilecek tek husus, algalma (inig) halinde kaldirma kuvveti
degerinin negatif (-) olmasidir. Zira ini§ halinde, egik diizlemdeki agagiya dogru hareket
sirasinda agirhik kuvvetlerinin hareket yoniindeki bilegeni zincir gekme kuvvetine yardimer
olmaktadir.
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4.6.2.1. Ust lasimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direncler

Disey diizlemde, hareketin agagiya dogru gegisini saglayan iist kissmdaki kavisli yay
yolunda meydana gelen direngler, yiikselme konumunda oldugu gibi, ti¢ ana grupta
incelenmistir (sekil 4.14).

1. Hareketli tekerleklere ait yiirtitme direnci,
2. Yiikseklik farkina kars1 olan direng,

3. Zincirin zoraki donmesinden dolay1 meydana gelen mafsal direnci.

Sekil 4.14 Ust kisimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direngler.
4.6.2.1.1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci

Hareketin agagiya dogru gegisini saglayan st kisimdaki kavisli yay yolundaki hareketli
tekerleklere ait yiiritme direncinin hesaplanmasinda, diisey diizlemin yikselme
konumunun ust kismindaki kavisli yay yolunda yapilmug olan kabuller, burada da

yapilarak, aym direng denklemi elde edilmigtir.
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a, = arcsin( O J (4.55)
Vo
o =v—(KO—-l).a° (4.56)
2
m=1... (KO) (Ust kisimdaki yayda hareketli tekerlek sayist) (4.57)
ap=c;+(m-1).c (4.58)
T
(BO)=R,, 2, =RVO'ao'W (4.59)
Q=q.(BO) (4.60)
BD;=BD;=....=BD,=BD (4.61)
BD= F,.(BO) (4.62)
Ryo
KO R f
We =|> (BD+QCosv) |/ p, .—2L+— (4.63)
A Jovrt "R R
4.6.2.1.2. Yiikseklik farkina kars: olan diren¢

Zincirin asagiya dogru hareketi sirasinda, agirlik kuvvetlerinin  hareket yonindeki
bilesenleri, zincir ¢ekme kuvvetine yardimc: olduklarindan, (H) yiikseklik farkina kargilik
olan direng kuvveti negatif (-) olmaktadir.

Wio=-q.H (4.64)
H=Ryo-Ryo.Cosv=Ryo.(1-Cosv) (4.65)
Who = - q. Rvo . ( 1- COSV) (4.66)

4.6.2.1.3. Zincirde meydana gelen mafsal direnci

Ust kisimdaki yay yolunda, zincirin diigey diizlemdeki zoraki dénmesinden dolay:,
yikselme konumunun ist yay yolunda bulunan degerde bir mafsal direnci meydana
gelmektedir.
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1

VO

Wy =

0

pu F Dy (4.67)

Ust kavisli yay yolundaki hareket sirasinda meydana gelen toplam direng degeri, yukanda
bulunmus olan ii¢ degerin toplamindan ibaret olmaktadir.
W = Wg, + Wi, + Wko

KO
W = [Z (BD + QCOSGm):|(]J.L . EM_ 4+ i) _ qR Vo (1 —_— COSV) + _—I—’uK;Fn DK (468)
m=1 'R R RVO

4.6.2.2. Diigey diizlemde ini§ konumunda, dogrusal hareket yollarinda meydana gelen

direngler

Bu kisimdaki zincirin hareketi sirasinda, zincir ¢ekme kuvvetinin degigimine etki yapan
direngler, daha once oldugu gibi iki grupta ele alinmigtir.

1. Hareketli tekerleklere ait yiirtitme direnci,
2. Yiikseklik farkina kargilik olan direng.

4.6.2.2.1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci
Sekil 4.15 ‘dan da goriilebilecegi gibi, tekerleklere gelen normal kuvvet degeri efim

agisina bagl olarak degigmektedir. Burada meydana gelen yiriitme direnci de, yikselme
konumunun dogrusal hareket benzer sekilde hesaplanmaktadir.

W, .—.q.(CG).Cosy.(uLl.-P-‘R—M—Jrii-) (4.69)
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Sekil 4.15 Diisey diizlemdeki inig konumunda dogrusal hareket yoluna ait yiiriitme direnci.
4.6.2.2.2. Yiikseklik farkina karsilik olan direng

Tekerleklerin bu kismindaki H yiikseklik farkina karsilik olan direng kuvveti (kaldirma
kuvveti) zincirin hareket yonii ile ayni olmas: sebebiyle, burada da negatif alinmasi
gerekmektedir (gekil 4.15).

Wi =-q.(CG). Siny (4.70)

Diisey diizlemde, (y) egimindeki al¢alma (inig) haline ait dogrusal hareket yolunun
nihayetindeki toplam direng degeri, asagida belirtilmigtir.

W =W+ Wy (4.71)

W= q.(CG).Cosy{uLl —1-{1—{‘— + %] -q.(CG) Siny

w =q.(CG).[(p.Ll .%+£—).Cosy—$iny} 4.72)

T.C. YOKSEX VCRETiM KURULY
DOKUMANTASYON MERKEZS
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4.6.2.3. Alt kisimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direncler

Diisey diizlemde, asagiya dogru olan zincir hareketinin yatay konuma gegisini saglayan, alt

kisimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direngler {i¢ grupta incelenmektedir.

1. Hareketli tekerleklere ait yiirtitme direnci,
2. Yiikseklik farkina karsilik olan direng,

3. Zincirin zoraki dénmesinden dolay1 meydana gelen mafsal direnci.
4.6.2.3.1. Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci

Hareketli tekerleklere ait yiiritme direnci, kilavuz rayn ist kenarinda meydana gelmekte
olup, burada da tekerlekler ters yonde donmektedir. Tekerleklere etki yapan kuvvetlerden
(Q) ‘nun normal bilegeni ile zincir ¢gekme kuvvetlerinden ileri gelen (BD) tekerlek yay
baski kuvvetleri aym tesir ¢izgisi iizerinde fakat ters yonde etki yapmaktadirlar. Bu iki
kuvvet degerinin farkli tekerleklere gelen kuvvet degerini vermektedir (sekil 4.16).

Sekil 4.16 Alt kasimdaki kavisli yay yolunda meydana gelen direngler.
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Diisey dizlemde zincirin yiikselme konumuna ait alt kavisli yay yolundaki hesaplarin
yurttilmesi sirasinda yapilmig olan kabuller aynen burada da g6z 6niinde tutularak

yuriitme direnci hesaplanmugtir.

- 2.
o, =2 (4.73)
2
a, = arcsin(ﬂj (4.74)
RVU
Q=0 + o (4.75)

oa3=0o1+2.09

BU=Ryy.0o=Ryy.ao.(n/180%) (4.76)
Q=q.BU 4.77)
BD; =BD, =BD; =BD (4.78)
BD= F, BU (4.79)
RVU

Ry, f
We =1y, R + R [(BD, — QCosa, )+ (BD, —QCosa., )+ (BD, -Q.Cosa, )]

Ry, f
We =l 1y, R + = [3BD - Q(Cosa, + Cosar, + Cosa., )] (4.80)
4.6.2.3.2. Yiikseklik farkimna karsilik olan direng

Daha onceki kisim (4.6.2.1.1.) ‘de agiklandig: iizere, burada da (H) yiikseklik farkina
karsilik olan direng kuvveti (kaldirma kuvveti) negatif (-) olmaktadir.

WHu=‘q.H
H=Ryy.(1-Cosn)
Wme=-q.Rw.(1-Cosn) (4.81)



103

4.6.2.3.3. Zincirde meydana gelen mafsal direnci

Zincirin diisey diizlemdeki alt kavisli yay yolunda daha Onceki kisim (4.6.1.1.3.) ‘de
hesaplanan tarzda bir mafsal direnci meydana gelmektedir.

Wy =-1i—1—.px F,D, (4.82)
vU

Zincirin, bu alt kavisli yay yolundaki hareketi sirasinda meydana gelen toplam direng

degeri, yukarida hesaplanmig bulunan ¢ direncin toplamina egit olmaktadur.

W = WFu + WHu + WKu (4.83)
W= (P-L‘ .ERM- + i—jb BD - Q(Cosa., +Cosa, +Cosa, )]~ qRy.(1- Cosn)

. (4.84)
+ R—U'K ‘Fn DK

vu
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4.7. Spiwakowski ‘ye Gore, Siirekli Akimh Zincirli Konveydr Tesislerinde Zincir

Cekme Kuvvetlerinin Hesaplanmasi

Zincirli konveyor tesislerindeki belirli hareket yollarina ait direngler yahut diger bir
deyimle, hareket yollarimin sonundaki kuvvet degerleri, Spiwakowski ‘ye gore agagida
gosterilmis bulunan hareket denklemlerinden faydalanilarak tayin edilebilmektedir. Bu
sOzl edilen formiller yardimu ile, baglangi¢ ve bitim noktalar1 belirtilmis. olan, her bir
hareket yolu i¢in hesaplanacak miinferit direnglerin ard arda toplanmasi ile, arandan

maksimum zincir ¢gekme kuvveti bulunmug olmaktadir.

4.7.1. Yatay Diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu

Forii=Fp+q.Ly. W (4.85)
w’ : Dogrusal hareket yoluna ait direng katsayisi (-).

q : Mafsall1 zincirin birim boy agirlig: (yikli veya yiiksiiz olarak) (N/m).

Lu : Dogrusal hareket yol uzunlugu (m).

Fp Fnr1 : Belirli bir hareket yolunun baglangic ve bitim noktalarina ait zincir gekme kuvveti.
4.7.2. Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnag: veya zincir dislisi

For1=Fn. W2 (4.86)
W2  : Saptirma kasnag: yahut zincir diglisine ait direng katsayisi.

4.7.3. Yatay diizlemde bulunan makara bataryalan

Fari =Fa. W; (4.87)

W3  : Makara bataryalarina ait direng katsayis:.
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4.7.4. Diisey diizlemde bulunan hareket yollan

Fori=W; . (W . Fo+w .q.Lytq.H) (4.88)

W, : Diigey diizlemdeki kavisli hareket yollarina ait direng katsay1si.

Lu : Kavisli hareket yolunun, yatay diizlemdeki izdiigim boyunun uzunlugu (m).

H : Diigey diizlemdeki hareket yolunun baslangi¢ ve bitim noktalar1 arasindaki
yikseklik fark: (m).

(+) :Digsey diizlemdeki hareketin yiikselme konumunu géstermektedir.

(-) :Digey diizlemdeki hareketin algalma (inig) konumunu gostermektedir.

Spiwakowski ‘ye gore, yukaridaki hareket denklemlerinde kullamilan diren¢ katsayilar,
tesisin igletme sartlannna ve hareketin konumuna bagl olarak ¢izelge 4.1 ‘den
secilmektedir. Burada igletme sartlarindan kast edilen, zincirin konveyor tesisinin
bulundugu mahaldeki temizlik, rutubet ve asindirici 6zelligi fazla olan tozlu maddelerin
miktan ile tesis sahasinin 1sitilip, 1sitilmadigi olmaktadir. Agindinic: tozun olmadifi temiz
ve kuru mahaller uygun, bunlanin diginda kalanlar ise, uygun olmayan isletme sartlari
olarak kabul edilmektedir.

Saptirma Kasna veya Makara Bataryalan oo
. e W3 Dik Déniigler
Zncir Diglit
' Di W2 Kaymali | Rulmanh w1
Isletme Yolla Yataklar Yataklar
ollar
Kosullan W Y&n Degistirme Agisi (0)
25 | 35 | 45 [ o0 [180] 90 | 180] 30 £ 60
. Direng katsayilarn
Uygun 0,018 | 1,010 | 1,015 | 1,020 |1,035|1,040(/1,020(1,025] 1,015 1,020 | 1,025
Normal 0,022 | 1,015 | 1,020 | 1,025 |1,050(1,055(1,025|1,030] 1,020 1,025 | 1,030
Uygun degil] 0,035 | 1,020 | 1,025 | 1,030 |1,0601,070|11,030|1,035] 1,025 1,025 | 1,040

Cizelge 4.1 Spiwakowski ‘ye gore SAZAK tesislerinde kullamian direng katsayilar1.
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4.8. Geissler ‘e Gore, SAZAK Tesislerinde, Zincir Cekme Kuvvetlerinin

Hesaplanmasi

Geissler “in zincirli konveyér tesislerine ait, gegitli hareket yollan igin kullandi direng
denklemleri, agagida gosterilmigtir. Geissler, buradaki hesaplamalan kolaylagtirmak
maksadiyla, tesislerdeki baz1 teknik degerlerin ortalama olarak degisebilecegi sinirlan goz
oniinde tutarak, bu sozii edilen denklemlerdeki diren¢ katsayilarini, diyagramlar haline
doniigtitrmistiir.

4.8.1. Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu

Fori=Fy+q.Luy. W (4.89)

w’” = 0,016 (dogrusal hareket yoluna ait direng katsayisi)

4.8.2. Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnag veya zincir dislisi

Far1 =Fa + Wi + W, (4.90)
Wi (N) Hareketli tekerleklere ait yiiriitme direnci

Wi=q.Lyg.w (4.91)
Ly=Ry.7m.oa/180° (4.92)
W (N) Saptirma kasnag: veya zincir diglide meydana gelen hareket direnci

W,=A.F, (4.92)
A= —L.(uL DM, Sin % + 1, .DK) (4.93)

Ry : 2

4.8.3. Yatay diizlemde bulunan makara bataryalan

Foi1 =Fa + W1 + W, (4.95)
Wi;=q.Lg. W (4.96)
W2=B.F, (4.97)
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2ug +—9‘—+lj (4.98)

W2 (N) Makara bataryalarinda meydana gelen hareket direnci

4.8.4. Diisey diizlemde yiikselme konumu

Forp =Fp + Wy + W2+ W; (4.99)
Wi=C;,.F, (4.100).
C,= ;'Z .fﬂlBRM (4.101)
W (N) Alt ve ust kavis yaylarinda meydana gelen hareketli tekerleklere ait yiiriitme
direnci

W.=q.H (4.102)
W (N) Zincirlere ait kaldirma kuvveti

Ws=w".q.CG. Cosy (4.103)

CG (m) Alt ve iist kavis yay yollarini birlestiren dogrusal hareket yolu
v () Diigey diizlemdeki dogrusal hareket yolunun egim agist
W3 (N) Hareketli tekerleklerin (y) egimindeki dogrusal hareket yoluna ait direng kuvveti

4.8.5. Zincirin diisey diizlemdeki al¢calma (inis) konumu

Foni=Fa+ Wi+ W+ W; (4.104)
Wi=C;.F, (4.105)
C1=§Z.f+”B'RM (4.106)
W (N) Alt ve ist kavis yaylarinda meydana gelen hareketli tekerleklere ait yiiriitme
direnci

W,=-q.H

W2 (N) Zincirlere ait kaldirma kuvveti

Ws=w’.q.CG. Cosy (4.107)

CG (m) Alt ve st kavis yay yollarin1 birlestiren dogrusal hareket yolu
v C) Disey diizlemdeki dogrusal hareket yolunun egim agist
W3 (N) Hareketli tekerleklerin (y) egimindeki dogrusal hareket yoluna.ait direng kuvveti
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5. CESITLI HESAPLAMA ve OLCUM YONTEMLERI iLE BULUNAN ZINCIR
CEKME KUVVETLERININ KARSILASTIRILMASI

Bu kargilastiriimalar Berlin Teknik Universitesinde (B.U.) yapilan bir deney sonucunda
yapilabilmistir (kaynakca olarak M. Aligverig¢i). Asagida deney tesisinin (sekil 5.1 ) sekli
ve teknik verileri ¢izilmis ve yazilmigtir. Bu aragtirmanin sonucunda gesitli hesaplama
yontemleri ile elde edilen zincir gekme kuvvetleri ile olgiilen zincir gekme kuvvetleri

arasindaki durumlara yorumlar getirilecektir.

2]
-
Z

518=1200
16 15

S$11=3880

8§17=2600
17

§16=2600
BAKIS (A)

25

8§5=8050

R ——

8§25=3280

4
19

24

820=1200 _ $19=2600

20

T

524

23

Sekil 5.1 Deney tesisi semasi (Aligveriggi, Prof. M., 1979).

8§23=1750 (| ———=———

22

$§22=1240 |,

21

S21
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Deney Tesisine Ait Bazi Teknik Veriler :

Mafsall1 zincir hatvesi Tx 0,100 m
Hareketli tekerlek hatvesi T 0,300 m
Tagima tablasinin hatvesi Te¢ 1,000m
Mafsalli zincir perno gap: Dx 0.015m

Hareketli tekerlek rulman ¢ap1 Du 0.030m
Hareketli tekerlek ile akuple mafsalli
zincir birim boy agirhigt qo 220 N/m

Mafsall zincir hiz1 Vx 24 m/dak
Hareketli tekerlek ¢ap1 82 mm
Toplam zincir uzunlugu 61 m
Tahrik motor giici 9 kW
Tahrik zincir diglisi ortlama ¢ap1 640 mm
Saptirma kasnag: ¢api 640 mm

Diisey diizlemdeki yﬁksgklik fark1 0,670 m

S.1. Deney Tesisine Ajt Zincir Cekme Kuvvetlerinin Teorik Denklemlerden
Faydalanmilarak Hesaplanmasi

Tesise hareket yollarna ait miinferit direngler tespit edilerek, bu miinferit direnglerin ard
arda toplamas ile, maksimum zincir ¢gekme kuvvetinin hesaplanmasi miimkiin olmaktadir.
Deney tesisindeki gergi istasyonunun agirlifi 2.000 N olduguna gére, her bir zincir koluna
gelen 6n gergi kuvveti degeri 1.000 N olmaktadur.

0 — 1 Yatay dizlemde bulunan dogrusal hareket yolu

Fpy =F, +qLy -(HLI ‘I%A“"Tt;')

Fp = Fo = Fmin = 1.000 N (6n gergi kuvveti)
q=220N/m

Ry=15mm

Ly=3,700m
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R=4]1 mm

Uy = 0,03

f=0.5 mm

F, =1000+220.3,700] 0,03 12 4+ %2
41" 41

F,=1018,72N

1 — 2 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi

R f i3 F o
F.=F +q|p, =2 +— | R, 0t.—— [+, DM_Sin—+p,D
a1 = La Q(IJ-LI R R)( H 1800) R, (H'Lz u 2 Mg Kj

F,=F,=1.018,72N
Ry=0,320m

a =180°

urz = 0,03

DM, = 0,080 m

uk = 0,20
Dx=0,015m

Q9
F, =1018,72+220] 0,03. -1-§+05) 0,320,130 314 1018,72
41 41 180° 0,320

180°

.(o,o:s.o,os.sm + 0,20.0,015} =1040,99N

F,=1.040,99 N

2-3 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
F,u=F,+qLy (NL, R R]

F, =F2,=1.040,99 N
Ly=3,850m

F; =1040,99 +220.3,850. (0 03. %-’-%_15—) 1060,47N

F3=1.060,47 N
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3 — 4 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnags :

Ry  f T F,
F...=F, +q(uL1 R RJ[RH'Q'ISO") R, (uLz DM, S +uK DK)

Fn=F3=1.060,47 N

o= 180°
Rg=0320m
0 y
F, =1060,47+220{ 0,03.2>+ 22}/ 390 132214 1, 106047
A1 41 189 0,320
. 180°
] 0,03.0,080.8in——+0,20.0,015 | =1083,44N
Fs=1083,44N

4 — 5 Yatay diizlemde bulunan dofrusal hareket yolu :

R f
Fou =F, +qLH(p-L1 I;d R)

Fo=F4=1.083,44 N
Ly =8,050 m

F; =1083,44 +220.8,050 (003 1151 315) }124,17N

Fs=1.124,17N

5 — 6 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi :

RM f i F,
F,.u=F, +q(].l.Ll R R)(RH'OLISO") R, (pLzDM Sm2+uKDK)

Fo=Fs=1.124,17TN

a =90°
Ry =0,320m
0
F, =1124,17+220) 0,03. 15,95 0,320. 9_0 3141, 112417
41 41 186° 0,320

0
(O 03.0,080. Smg-g—+0 20.0 015] 1143,20N
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Fs=1.143,20N

6 — 7 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
Fou=F, +qLy (P-L1 R R)

Fo=Fs=1.143,20N
Ly=1280m

F, =1143,20 +220.1,280. 0,03. 1—5—+ 0.5 =1149,68N
41 41

F7=1.149,68 N

7 — 8 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnag: :

R f T F,, .o

F,=F7=1.149,68 N

a=90°
Ry =0,320 m
0
F, =1149,68+220, 0,03. -13+93] 032020214 | 114968
4t 4l 189 0,320

0
.[0,03.0,080.8#122—— +0,20.0,01 SJ =1169,08N

F3=1.169,08 N

8 — 9 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Fo=Fg=1.14320N
Lg=3,160 m

F, —116908+2203160(0 03. 1151~+—(3‘—fj 1185,07N

Fs=1.185,07N
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9 — 10 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi :

Ry f T E . o
Fn+1 = Fn +q'(“L1 —1%4—+E)(RH .(1.1’8‘0—0)4‘ R‘; '(“’Lz DMu Sm—2-+ u’KDK]

Fy=Fy=1.185,07N

o = 180°
Ry=0,320m
0
F,, =1185,07+220. [0 03. E+9_5_) 032018 .30,14 , 118507
41 41 180 0,320

180°

,(0,03.0;080.8111 +6,20.0,0 15} 1210,14N

F10=1210,14 N

10 — 11 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
Fa=F +qLH(“L1 R Rj

Fn=F1=1210,14N
Ly=3,680m

F,; =1210,14+220.3,680. (0 03. 3—51+95) 1228,76N

F11=1228,76 N

11 — 12 Yatay diizlemde bulunan makara bat ar ;

Ry, f i 1
Eau=E +Q(ML, R RJ(RH“.ISOOJ (R My F, DKJ

1 Eb RMR(RHn @ 1)
Rgrr RH 0°b

Fo=F11=122876 N

a = 90°

Rg=1m

Rstr =50 mm

Ryg = 12,5 mm
b=B.Ry=9".7/180".1000 =157 mm
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F,, =1228,76 +220. (o 032,03 j [1 900.3’%) + (1.0,20. 1228,76.0,015)
41 41 180 1

+_l_ 1228,76.157
50" 1000

90°
0,03.12,5,1000.314.———+1
180°.157

Fi, = 1.256,29 N

12 — 13 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
RM f j

+
R R

Fo =F, +qLly -(HLI
Fo=Fi=125629N
Ly=2,550 m

F; =1256,29+220.2,550 [O 03. —}5—+ (;f) 1269,19N

Fi3=1269,19N

13 — 14 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

R f
FIH-I = Fn + q.LH '(“Ll ._RNL + _R_)

Fn = F13 = 1269,19 N
Ly=1240m

F,, =1269,19+220.1,240. (0 03. %+ Zf) 1275,46N

F14 = 1.275,46 N

14 — 15 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalar :

R f i 1

+R:m'fl‘::' R .(RHn ab+l)
Fo=Fi14=1275,46 N

o =90°

Rg=1m

Rgtr =50 mm




115

Ryr = 12,5 mm
b=B.Ry=9".7/180°.1000 =157 mm

F,, =1275,46 +220/ 0,03. E+°5)(1 90
41 41

°.—3-’1i{,)+(1.o,2o.1275,46.o,015)
180° ) \1

1 1275,46.157

90°
+—. .0,03.12,5. 1000.3,14. +1
50" 1000

180°.157
Fis=1303,74 N

15 — 16 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
Fon=F, +aLly (IJ'L[ R +Rj

Fu = F15 = 1.303,74 N
Ex=1,200 m

F,, =1303,74+220.1,200. (O 03. —lﬁ+%) 1309,81N

Fi6=1.309,81 N

16 — 17 Zincirin diisey diizlemdeki viikselme konumu :

Burada ilk olarak, alt kavisli yay yolunun nihayetindeki kuvvet degerini hesaplayalim.

F ., =F + (!J'Ll R}:" £ ) [3.BD-Q(Cosa, +Cosa, +Cosa, )]

+qR ¢y (1-Cosn)+ ——.uK F, D¢
Ryy

BD =F, . BU/Ryy=1309,81 .0,300/2,5=157,17N

Fo=Fis=1.309,81 N

BU=0,300m

Rw=25m

Q=q.BU=220.0300=66N

oo = arc sin ( BU/ Ryy ) =arc sin ( 0,300/2,5) =6,9°

n-2.0, _30°-269°
2 2

w=o+oo=81°+69"=15"

az=oy+2.00=81°+2.69°=219°

o, = = 8,10
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5
F,, =130981+ (o 03. i—sl-+ %T) b.15717-66.{Cos81° + Cos15° + Cos21,9°)]

+2202,5(1-Cos30° )+ 21—5.0,20.1309,81.0,015= 1391,52N

>

Bu yiikselme konumunda, dogrusal hareket yolu bulunmadigindan delay, simdide tist yay
yolunun sonundaki kuvvet degerini bulmaya ¢aligalim.

KO
F,..=F, +[Z(BD +Q.Cosa, ):] (p.Ll Ry f j+q Ryo.(1- Cos3)+ R Mg E, Dy

m=] R R VO

BD =F,.BO/Ryo=1391,52.0,300/2,5 = 166,98 N

oo = arc sin(BO / Ryo ) = arc sin (0,300 / 2,5) = 6,9°

o = $-(KO-1)a, _30°-(5-1)6,9°
2 2

v =30’

KO=(v/op)+1=(30/69°)+1=5

=12°

dn=0o1+(m+1).0c

o |= 1,2°
a [1,2°+1.69°= 8,1°
as |1,2°+2.69%= 15°
as [1,2°+3.69%= 21,9°
as |1,2°+4.6,9%= 28,8’
F,; =1391 52+(o 03. %Jf)

[5.166,98 + 66(Cos1,2° +Cos8,1° + Cos15° +Cos21,9° +Cos288°)]
+220.2,51- Cos30° }+ Elg.o,zo. 1391,52.0,015 = 1493 27N

2

Fi7=1.49327N
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17 — 18 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry, f
Ean=FK+ qLH(uLI '?‘F E]
Fo=F17=1.493,27TN
Lu=1,260m

Fig = 1493,27+220.1,260.(0,03.%+%f—) =1506,42N

Fi13=1.506,42 N

18 — 19 Zincirin diisey diizlemdeki inig konumu :
Burada ilk olarak, ist kavisli yay yolunun nihayetindeki kuvvet degerini hesaplayalim.

KO
Fn+l = Fn + |:Z (BD + Qcosam )](IJLI BRM +%) 3 q'RVO (l = COS’S)'*‘ R
m=1

1

VO

g F, Dy

BD =F, . BO/Ryo=1506,42 . 0,300/ 2,5 = 180,77 N
2= 1.506,42 N

BO =0,300 m

Rvo=2,5m

oo = arc sin(BO / Ryo ) = arc sin (0,300 / 2,5) = 6,9°

o = $-(KO-1)a, _30°-(5-1)69°

2 2
v =30°
KO=(v/ag)+1=(30"/69°)+1=5

am=o0y+(m+1). 09

a |= 1,2°
ar [1,2°+1.69%= 8,1°
az (1,2°+2.69%= 15°
as |1,2°+3.6,9%= 21,9°
as |1,2°+4.6,9%= 28.8°
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F,

n

4 =1506,42 +| 0,03. LS—-!—QE
41 41

[5.180,77 + 66(Cos1,2° + Cos81° + Cosl5® + Cos219° +Cos288°)|

+2202,5(1 - Cos30°)+ 21—5.0,20.1391,52.0,015 = 1462,53N

>

Fa1 = 1.462,77TN

Buradaki inis konumunda, dogrusal hareket yolu bulunmadigindan dolays, simdide alt yay
yolunun nihayetindeki kuvvet degerini bulmaya ¢aligalim.

E., =F, +(le —RR—+ )[3 BD-Q.(Cosa, +Cosa., +Cosa, )]

—qRyy.(1-Cosm)+ !
Ry

g F, Dy

BD =F, . BU/Ryy= 1462,53 . 0,300/2,5=175,50 N

F.=1462,53 N

BU=0,300 m

Rvw=2,5m

Q=q.BU=220.0,300=66N

oo = arc sin ( BU/ Ryy ) =arc sin ( 0,300 /2,5) = 6,9°

n-2a, 30°-269°
2 2

o=y +ao=8,10+69"=15

0.1 = = 8,10

=0y +2.00=81+2.69°=21,9

F, —146253+(003 —:—51-+°5)[3 175,50~ 66.{Cos8,1° + Cos15° + Cos21,9° )|

- 220.2,5.(1 - Cos30°)+ —21—5.0,20. 1309,81.0,015=139833N

2

F19=1.39833 N

19 — 20 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
Fon =F, +qLy (l"-Ll R R)



119

Fp,=F19=1.398,33 N
Ly=1,200m

F,, =1398,33+220.1,200 (O 03. 2—51 +%j 1404,40N

F20=1.404,40N

20 — 21 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalan :

Ry f (4 1
F,.=F + Ry.o. +| — g F, D
Q(P-L, R RJ( HalSOOJ (RH Mg Kj
1 FE b o
+ A—u Riypl Ry t———+1
Rgrr Ry P MR( H 180°%b j

Fo=Fz = 1.40440N
o=90°

Rg=1m

Rstr = 50 mm

Ryzr = 12,5 mm
b=PB.Ra=9".7/180°. 1000 = 157 mm

0 314
'180°

F,; =1404,40 +220. (0 03. %121 9—5) (l 90

) + (1.0,20. 1404,40.0,015
41 1

1 1404,40.157
+ —— e

507 1000

90°
10,03.12,5/1000.3,14. ————+1
180°.157

F21=1.434,74N

21 — 22 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
Fu=F “‘qu(l—lLl R RJ

Fa=Fy = 143474 N
Ly=1240m

F,, =1434,74 +220.1,240 (0 03. %+%) 1441,0IN

F22,=1441,01 N
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22 — 23 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
Fu=E +qLH(uL, R Rj

Fo=Fp=144101N
Lg=1,750 m

5 05
F,; =1441,01+220.1,750. [0 03. :—1+%1—) 1449 87N

F23 = 1.449,87 N

23 — 24 Yatay diuzlemde bulunan makara bataryalar :

Fu=F +Q(NL1 RRM ;)(Rﬂ'a-w’;o) (EIH' g Fa DK)
RSl'I'R I;:: Ry '(Rﬂ'n'lsgo.b +1)

Fo=Fz3 =1449,87N

a =90

Rg=18m

Rgtr = 50 mm

Ryr = 12,5 mm

b=pB.Rg=5".7/180°. 1800 = 157 mm

F,, =1449,87+220, 0,03. E+9-—-5— 1,8.90
41 41

°.—3%)+ L 0,20.1449:87.0,015
180 18

N 1 144987.157
50 1800

90°
0,03.12,5/18003,14. ————+1
180°.157

F24=1.484,59 N

24 — 25 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
Fu=E +qLH(uL1 R R)

Fo=Fp=1484 59N
Ly=3280m
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F,s =1484,59 +220.3,280 (0 03. %51—-{-—(;—?) 150L18N

F25=1.501,18 N

25 — 26 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi :

Ry f T F, . o '
F.,=F +q[p.lL1 R R)(RH'Q'180°j+R .(uLz.DMu.Sm-2—+uK.DK)
H

Fy=F5s=1.501,18 N
a = 180°
Ry=0320m

0
F,, =1501,18 +220. (o 0 Z if ) [0,320.__—_180 '3’14J

180°

180°

+ 150118 .[0,03 .0,080.Sin >

0,320

+ 0,20.0,015] =1531,58N

Fas =1.531,58 N

26 — 27 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Ry f
Fou = F +qLH(uL1 R RJ

Fp=Fas = 1.531,58 N

Lg=2,500m
15 05
F,; =1531,58 +220.2,500. 0,03. :ﬁ+zl— =1544,23N
Fy7=1.54423 N
Motor Giicii Hesabr :

Burada hesaplanmaya c¢alisilan motor giicli, deney tesisinin yiiksiiz hareketi sirasinda
meydana gelen, i¢ sirtinme ve direnglerini yenebilecek bir gii¢ olmaktadir. Zincirli
konveyérlerin tam yiik ile caligtirilmas: hallerinde de, gerekli olan motor giicii benzer

tarzda hesaplanmaktadir.
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Tahrik diglisinin ¢evre kuvveti :
U=Fz;-Fy=154423 - 1000 = 54423 N

Tahrik zincir diglisinin hareketi sirasinda, saptirma kasnaklarinda oldugu gibi siirtiinme ve
hareket direngleri meydana gelmektedir. Bu direnglerinde yenilebilmesi igin, zincir

diglisine ait ger¢ek gevre kuvvetlerinin hesaplanmasi gerekir.

U'=U+W

W= q{p.,ﬂ .—RRNA + %).[Rﬂ.a.ﬁ%) + i—;{u"z DM, Sin 3;‘— + uKDK)
Fo=Fy;=1.54423N

Rz=0,320m

o =180°

prz = 0,03

DM, = 0,080 m

uk = 0,20

U*=544.23 + 220.(0,03.-?1- S 95—).(0,320. 180°.

n 1544,23
+ o
180° 0,320

180°

[o,o&o,oso.sm + o,zo.o,ow)

U =57536 N

_ Mn 1841112
9550.m,  9550.0,65

M=U".Ry=57536.0320=184,11 N.m
n=Vg/(n.D)=24/(n.0,640)=12 d/dak
P=0,35kW

=0,35kW
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5.2, Spiwakowski ‘ye Gore, Deney Tesisine Ait, Maksimum Zincir Cekme Kuvvetinin

Hesaplanmasi

Spiwakowski ‘ye gore, hesaplamalann yiiriitillebilmesi i¢in ilk olarak igletme sartlarinin
tespit edilmesi gerekmektedir. Deney tesisinin (sekil 5.1) bulundugu yerde, agindinici
Ozelligi fazla olan tozlarin olmadifi, temiz ve kuru bir mahal olmasi nedeni ile, burada
isletme sartlar1 uygun secilmigtir. Ikinci olarak, daha énce oldugu gibi minimum zincir
¢ekme kuvvetinin bulundugu kisimdan baglanarak, art arda hareket direnglerinin tespit

edilmesi ile, aramlan maksimum kuvvet degerleri, agagida sirasi ile hesaplanmigtir.

0 — 1 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :

Fori=Fa+q.Lg. W

Fn=Fo=Fmn = 1.000 N

q =220 N/m

Ly=3,700 m

w’ = 0,020 (cizelge 4.1)

F;=1000+220. 3,700 .0,020=1016,28 N
F1=1.041,68 N

1 — 2 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi :
For=F, . W,

F,=F,=101628 N

W2 = 1,025 (gizelge 4.1 : =180" ; rulmanl yatak)
F;=1016,28 . 1,025 = 1041,68 N
F,=1.058,62N

2 — 3 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :

Fpi=F,+q.Lyg. w

F.=F2=1.041,68 N

Lu=3,850m

w’ = 0,020 (cizelge 4.1)

F3=1041,68 +220. 3,850 . 0,020=1058,62 N
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F3=1.058,62 N

3 — 4 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnag; :
Fn+1 = Fn . W2
F, =F;=1.058,62 N

W, = 1,025 (gizelge 4.1 ; 0=180° ; rulmanh yatak)

F,=1058,62 . 1,025 = 1085,09 N
Fs=1.085,00 N

4 — 5 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :
Fpra=Fo+q.Lg. W

F,=F;=1.085,09 N

Ly =8,050 m

w’ = 0,020 (cizelge 4.1)

Fs=1085,09 +220. 8,050 . 0,020=1120,51 N
Fs=1.120,51 N

5 — 6 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi :
For1=F,. W

F.=Fs=1.120,51 N

W, = 1,020 (gizelge 4.1 ; a=90" ; rulmanl: yatak)
Fe=1120,51.1,020=114292N
F¢=1.14292N

6 — 7 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :

Fori=Fa+q.Lyg. W

Fn=Fs=1.142,92N

Ly=1,280m

w’ = 0,020 (¢izelge 4.1)

F7=1142,92 +220.1,280. 0,020 =1148,55N
F7=1.148,55N

T.C. YOKSEKOGRETIM KURULU
DOKUMANTASYON MERKEZ]
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7 — 8 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi
For1 =Fz . W3

F,=F7;=1.148,55N

W, = 1,020 (gizelge 4.1 ; «=90° ; rulmanh yatak)
Fe=1148,55.1,020=1171,52 N
Fg=1.171,52N

8 — 9 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :

Fpn=Fy+q.Lg. W

Fo=Fs=1.17152N

Ly=3,160m

w’ = 0,020 (cizelge 4.1)

Fo=1171,52 +220.3,160.0,020=1185,42 N

9 — 10 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnags :
For=F,. W,

F,=Fs=1.185,42 N

W2 = 1,020 (gizelge 4.1 ; a=180° ; rulmanh yatak)
Fio=1185,42.1,020=1209,13 N

Fi0=1.209,13 N

10 — 11 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :
Fon=Fa+q.Lg. W

Fa=F1p=1209,13N

Ly =3,680 m

w’ = 0,020 (gizelge 4.1)

F1; =1209,13 + 220 . 3,680 . 0,020 = 1225,32 N
F11=122532N

11 — 12 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalan :
For1=Fy,. W3
Fo=F1=122532N
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W, = 1,015 (gizelge 4.1 ; B=9%
Fi2=122532.1,015=1243,69 N
Fu = 1.243,69 N

12 — 13 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :
Fani=Fa+q.Ly. W

F,=F12=1.243,69N

Lg=2,550 m

w’” = 0,020 (gizelge 4.1)

Fy; = 1243,69 + 220 . 2,550 . 0,020 = 125491 N
Fi1=1.25491N

13 — 14 Yatay dizlemde bulunan dogrusal hareket :
Fori=Fa+q.Lyg. W

Fo=F;3=125491N

Lg=1,240m

w’ = 0,020 (gizelge 4.1)
F14=1254,91+220.1,240. 0,020 = 1260,37 N
Fia=126037N

14 — 15 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalari :
Fori=Fo. W3

F,=F14=1260,37N

Ws = 1,015 (gizelge 4.1 ; B=9°)
F15=1260,37.1,015=1279,28 N

Fis=1.279,28 N

15 — 16 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :
Fari=Fa+q.Lyg. W

Fn=F;5=1279,28 N

Lz=1200m

w’ = 0,020 (gizelge 4.1)
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Fi16=1279,28 + 220 . 1,200 . 0,020 = 1284,56 N
Fi6=1284,56 N

16 — 17 Diisey diizlemdeki yiikselme konumu :

Fopr=W;.(Wy . Fn+q.Lyg. w+q.H)

Fi6=1.284,56 N

Ly=2,500 m

H=0,670m

Wi = 1,010 (gizelge 4.1 ;7= 15% ‘
F17=1,010.(1,010. 1284,56 + 220 . 2,500 . 0,020 + 220 . 0,670 ) = 1470,36 N
F17=147036 N -

17 — 18 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :

Fonn=F,+q.Lg. W

Fr.=F17=1279,28 N

Lu=2,600 m

w’ = 0,020 (gizelge 4.1)

Fis = 1470,36 + 220 . 2,600 . 0,020 = 1481,80 N
F1s=1.481,80 N

18 — 19 Diisey diizlemdeki yiikselme konumu :
Fon=W;.(W).Fn+q.Lg.w-q.H)-

Fis=1481,80N

Ly=2,500 m

H=0,670m

Wi = 1,010 (gizelge 4.1 ; y =157

Fi19=1,010.(1,010. 1481,80 + 220. 2,500 . 0,020 +220 . 0,670 ) = 1373,82 N
Fi9o=1373,82N -

19 — 20 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :
Foui=Fo+q.Lyg. W
Fn = F19 = 1.373,82 N
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Ly=1200m

w’ = 0,020 (cetvel 2)

Fao = 1373,82 +220 . 1,200 . 0,020 = 1379,09 N
Fao=1.379,09N

20 — 21 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalan :
Forr=F, . Ws

Fp,=F=1379,09N

W3 = 1,015 (gizelge 4.1 ; B=9")

F2; =1379,09. 1,015=1399,77T N

F21 =1.399,77N

21 — 22 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :
Fasi=F,+q.Lg. W

Fo=F;=1.399,77N

Ly=1,240m

w’ = 0,020 (gizelge 4.1)

F22 =1399,77 +220. 1,240 . 0,020 = 1405,23 N
F22=140523 N

22 — 23 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket :

Fori=Fa+q.Lg. W

Fo=F»=140523N

Lg=1,750m

w’ = 0,020 (gizelge 4.1)

Fys = 1405,77 +220 . 1,750 . 0,020 = 1412,93 N
F3=141293 N

23 — 24 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalarn :
Fot1=F, . W3

Fo=Fy=141293 N

W3 = 1,015 (gizelge 4.1 ; p=5°)
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F24=1412,93 .1,015=1434,12 N
F24=143412N

24 - 25 Yatay dizlemde bulunan dogrusal hareket :
Fon=F,+tq.Ly. W

Fo=F24=143412N

Ly=3,280m

w’ = 0,020 (gizelge 4.1)

Fa3 = 1434,12 + 220 . 3,280 . 0,020 = 1448,56 N
Fy3=1.44856 N

25 — 26 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnadi :
For1 =Fn . W2

Fn=F25=1.448,56 N

W2 = 1,025 (sizelge 4.1 ; 0=180° ; rulmanh yatak)
Fa6 = 1448,56 . 1,025 = 1484,77T N

Fas= 1.484.77N

26 — 27 Yatay diuzlemde bulunan dogrusal hareket :
Fpri=Fa+q.Lyg. W

Fr=Fy=14847TN

Ly =2,500 m

w’ = 0,020 (gizelge 4.1)

F27=1484,77 + 220 . 2,500 . 0,020 = 1495,77N
F27=1.49577TN

Motor Giicii Hesabz :

Agsagida motor giicii hesab1 yapilmugtir.
U="Fz7—-Fy=1495,77 - 1000 =495,77 N
U'=U+W=49577+3739=533,16 N

W =Fz7. Wy —F;7;=1495,77 . 1,025 - 1495,77 =37,39 N
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W, = 1,025 (gizelge 4.1 ; rulmanh yatak ; zincir disli a=180°)

_ Man 1706112

- = = 0,32kW
9550m, 9550.0,65

M=U".Ryg=533,16.0,320= 170,61 N.m
e = 0,65 (sistemin toplam verimi)

n=(vg)/m.D=(24)/7.0,640=12d/d
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5.3. Geissler ‘e Gore, Deney Tesisine Ait, Maksimum Zincir Cekme Kuvvetinin

Hesaplanmas

Zincirli konveyoér tesislerindeki ¢ekme kuvvetlerinin hesaplanmasinda kullanilan hareket

denklemlerindeki direng katsayilari, takribi olarak, tesisin hareket yollarimn konumuna

gore, Geissler ‘in diyagramlarindan tespit edilebilmektedir. Deney tesisinin belli olan

degerleri nedeniyle, buradaki hesaplamalarimizda katsayilar verilmis olan diyagramlardan
yaklagik olarak, ahinmamig olup, gergege daha yakin degerler elde edilebilmesi bakimindan
ayr ayr1 hesaplanmiglardir. Asagida, deney tesisinin yiikstiz hareketi sirasinda Geissler ‘e

gore belirli hareket yollarinin sonundaki zincir ¢ekme kuvvet degerlerinin hesaplanmasi

gosterilmistir.

0 — 1 Yatay diizlemde bulunan degrusal hareket yolu :
Farn=Fa+q.Lyg. W

Fo=Fg=Fpin=1.000N

Ly=3,700m

w’ =0,016

F;=1000+220.3,700.0,016=1013,02 N
F;=1.013,02N

1 — 2 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnag: :

For1 =Fa + W1+ W,

F,=1013,02N

a=180°

Ru=0,320m

La=Rg.7.o/180°=0,320. 7. 180°/180° = 1,0048 m
W;=q.Lg.w =220.1,0048.0,016=3,53 N
W;=A.F,=0,011875.1013,02=12,02 N

1 o 1 180°
A=—o:, DM, Sin—+p, Dy |=——0,01.0,08.Sin

_RH

urz = 0,01

+ 0,20.0,015] =0,011875
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DM, = 0,080 m

px = 0,20

Dgk=0,015m

F;=1013,02 +3,53 + 12,02 =1028,57 N
F,=1.028,57TN

2 — 3 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
Forn=Fatq.Ly. W

E;= 1:028,57 N

Lg=3,850m

w’ =0,016

F3=1028,57+220.3,850. 0,016 =1042,13 N
F3=1.042,13 N

3 — 4 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnag: :
Fonn=Fa+ W1 + W,

F3=1.013,02N

o =180°

Ry=0,320m

Lu=Ry.7.a/180°=0,320. . 180°/180° = 1,0048 m
Wi=g.Lyg.w =220.1,0048.0,016=353 N
W2=A.F,=0,011875.1042,13 =12,37N-

1 . 1 180°
A=—pu, DM, Sin—+pu, Dy |=——]0,01.0,08.Sin
R (HLZ u > g K) 032 [

H

+o,20.o,015J = 0,011875

2

uiz = 0,01
DM, = 0,080 m

ug = 0,20

Dx=0,015m

Fs=1042,13 + 3,53 + 12,37 = 1058,03 N
Fs=1.058,03N
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4 — 5 Yatay dizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Fori=Fya+q.Lyg. W

F4=1.058,03 N

Lu=8,050m

w’ =0,016

Fs = 1058,03 +220. 8,050 . 0,016 =1086,36 N
Fs=1.086,36 N

5 — 6 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi :

Fori =Fa + W1 + W, |
Fs=1.08636N

a=90°

Ry=0,320m
Lu=Rg.7m.a/180°=0320.7.90°/180°=0,5024 m
Wi=q.Lyg.w =220.0,5024.0,016=1,76 N
W2=A . F,=0,0111428 . 1086,36 =12,10 N

1 ) 1 . 90°
A= —--(uLz DM, SinZ 4 By .DK) =——10,01.0,08.Sin LIS +0,20.0,015 |=0,0111428
Ry 7 032 2

yr2 = 0,01

DM, = 0,080 m

uk =0,20

Dx=0,015m

Fs=1086,36 +1,76 + 12,10 =1100,22 N
Fs=1.100,22 N

6 — 7 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Foi=Fua+q.Lg. W

Fs=1.100,22 N

Ly= 1,280 m

w’ =0,016

F7=1100,22 +220 . 1,280 . 0,016 = 1104,73 N
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F7=1.104,73 N

7 — 8 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi :
For1 =Fy + W1 + W,

a=90°

Ry=0,320m

Lg=0,5024 m

A=0,0111428

Wi=q.Lg.w =220.0,5024.0,016=1,76 N
W.=A .F,=0,0111428 . 1104,73=12,30 N
Fg=1104,73 +1,76 + 1230=1118,79N
Fg=1.118,79N

8 — 9 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
Fpri=Fya+q.Ly. W

Fg=1.118,79 N

Lg=3,160m

w’ =0,016

Fo=1118,79+220.3,160. 0,016 =112991 N
Fo=1.12991N

9 — 10 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnag :
Fpii =F,+ W1+ W,

o =180°

Ry=0,320m

Ly=1,0048 m

A=0,011875

Wi=q.Lyg.w =220.1,0048.0,016=1,76 N
W2;=A.F,=0,011875.1129,91=13,41 N
F10=1129,91 +3,53 + 13,41 =1146,85 N
Fi0=1.146,85 N
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10 — 11 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
For1i=Fa+q.Lg. W

F10=1.146,85 N

Ly=3,680m

w’ =0,016

F11=1146,85+ 220 . 3,680 .0,016=1159,80 N

Fi1 = 1.159,80 N

11 — 12 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalar :
Forn=Fa + W1+ W, -

a=90°

Ry = 1,000 m
La=Rg.7.0/180°=1.7.90°/180°=1,570 m
Wi=q.Lg.w =220.1,570.0,016=552N

W, =B .F,=0,0265618 . 1159,80 = 30,80 N

g Db Ram (2 o b J_0,5+o,01.12,5( 90° 157

Mg +——+ 2.0,20 + ——+—— | = 0,0265618
574 Ry 50

Rerr 57,4 1000

f=0,5 mm

Rstr =50 mm

w2 = 0,01

ux = 0,20

Rvr = 12,5 mm

b=157 mm

Fi12=1159,80+ 5,52 + 30,80 =1196,13 N
F12=1.196,13 N

12 — 13 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Fa1 =Fa+q.Lg. W
Fi2=1.196,13 N
Ly=2,550m

w’ =0,016
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Fi3 = 1196,13 +220. 2,550 . 0,016 = 1205,11 N
Fi3=1205,11 N

13 — 14 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
Fori=Fa+q.Lg. W .
Fi3=1.20511N

Ly=1,240m

w’ =0,016

Fi4=1205,11+220. 1,240 . 0,016 = 1209,47 N
Fi14=1209,47N

14 — 15 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalar :
For1 =Fn + W1+ W, -

a = 90°

Ry=1,000 m
Lu=Ryg.7.0/180°=1.7.90°/180°= 1,570 m
W;=q.Lyg.w =220.1,570.0,016=5,52 N
W,=B.F,=0,0265618 . 1209,47=32,12N

f+ R
gofth, m{z L szo,5+o,01.12,5

+
574 Ry 50

(] )
20 + R/ =0,0265618
57,4 1000 ,

.(2.0,20 +
RSTR

f=0,5 mm -
Rgtr = 50 mm

w2 = 0,01

bk = 0,20

Ryr = 12,5 mm

b=157 mm

Fi15=1209,47 + 5,52 + 32,12 =1247,12N

Fis=1.247,12 N

15 ~ 16 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Fan=Fa+q.Ly. W
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Fi5=1.247,12N

Ly=1,200m

w’ =0,016

Fis = 1247,12+220. 1,200 . 0,016 =1251,34 N
Fis=125134 N

16 — 17 Diisey diizlemdeki yiikselme konumu :
For =Fa + W1+ W2+ W3
W:=C;.F,=0,0076098 . 1251,34=9,52 N

_8b f+u, Ry 8300 0,5+0,01.15

C, . = . =0,0076098
Ry D 2500 82

b=0,300 m

ur; = 0,01

Ry =2,500m

Ry =15 mm

f=0,5mm

D =82 mm
Wy=q.H=220.0,670=147,40 N
H=0,670 m -
Wi;=w.q.CG.Cosy=0

CG=0 .
F17=1251,34+9,52 + 14740+ 0 =1408,26 N
Fi17=1.408,26 N -

17 — 18 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
Fpri=Fa+q.Ly. W 5
F17=1408,26 N

Ly =2,600m

w’ =0,016

F1g = 1408,26 +220. 2,600 . 0,016 = 141741 N
Fi13=141741N
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18 — 19 Diisey diizlemdeki yiikselme konumu :
Fori =Fa+ W1+ W2+ W3
W;=C;.F,=0,0076098 . 1417,41 =10,78 N

c. _8b f+u, Ry 8300 05+0,01.15
"Ry D 2500 82

= 0,0076098

b=0,300 m

ur1 = 0,01

Ry =2,500 m

Ry =15 mm

f=0,5 mm

D =82 mm
W;=-q.H=-220.0,670=-147,40N
H=0,670m

W;=w".q.CG.Cosy=0

CG=0

Fio=1417,41+ 10,78 - 147,40 + 0=1280,79 N
Fi19=1280,79 N -

19 — 20 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
Fpri=Fo+q.Lu. W

Fio=1.280,79N

Ly=1,200m

w =0,016

Fz0 = 1280,79 + 220 . 1,200 . 0,016 = 1285,02 N
Fy=1.285,02 N

20 — 21 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalan :
Fon=F,+W; + W,

o =90°

Ru=1,000m
Lg=Ryg.7.0/180°=1.7.90°/180°=1,570 m
Wi=q.Ly.w =220.1,570.0,016=5,52 N




139

W.=B . F,=0,0265618 . 1285,02 = 34,13 N

f+u, R 0
po_ Mt [, @ b1 _05%00LIZS P, 00 20 L BT 160065618
Rsm 574 Ry 50 57,4 1000

f=0,5 mm

Rstr =50 mm

w2 = 0,01

ug = 0,20

Rvr = 12,5 mm

b=157 mm

F21 = 1285,02 + 5,52 + 34,13 =1324,67TN
F21 =1324,67N

21 — 22 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
Fprp=Fa+q.Ly.w

F21 =1.32467TN

Lu=1,240m

w’ =0,016

Fa2 = 1324,67 +220. 1,240 . 0,016 =1329,03 N
Fa=1.329,03 N

22 — 23 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :

Fori=Fa+q.Lyg. W i}
F22=1.329,03 N

Ly=1,750m

w’ =0,016

Fa0=1329,03 +220.1,750. 0,016 = 1335,19 N
Fyo=1.335,19N

23 — 24 Yatay diizlemde bulunan makara bataryalari :
Fn+l = Fn + Wl + W2
a =90°
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Ry=1,800m
Lu=Rg.m.a/180°=18.7.90°/180°=2826 m
Wi=q.Lg.w =220.2826.0,016=994N

W, =B . F,=0,025896 . 1335,19=34,30 N

0 .
.(2.0,20+29_+_1£j=0,02568%

+ +
574 Ry 50 57,4 1000

f+up, Ry a b ) 05+001.125
B=——2 — |2, =
RSTR

f=0,5 mm

Rstr = 50 mm

w2 = 0,01

ug = 0,20

Ryr = 12,5 mm

b=157 mm

F24=1335,19+ 9,94 + 3430 =1379,43 N
F24=1.379,43 N

24 — 25 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
Foi=Fa+q.Lug. W )
F24=1379,43N

Ly=3,280m

w’=0,016

Fa5 =1379,43 + 220 . 3,280. 0,016=1390,98 N

Fa5 =1.390,98 N - -

25 — 26 Yatay diizlemde bulunan saptirma kasnagi :

For1 =Fa+ W + W,

F2s = 1.390,98 N

a=180" -

Ry=0,320m

Lu=Rp.7m.a/180°=0,320. 7. 180°/180° = 1,0048 m
Wi=q.Lg.w =220.1,0048.0,016=353 N
W2=A.F,=0,011875.1390,98 =16,51 N-
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180°

1 o 1
A=—|u, DM, SinZ+u, Dy |=——0,01.0,08Sin

+o,20.o,015J =0,011875
H

>

u2 = 0,01

DM, = 0,080 m

ux = 0,20

Dx=0,015m

Fa6 = 1390,98 + 3,53 + 16,51 = 1411,02 N
F26=1.411,02N

26 — 27 Yatay diizlemde bulunan dogrusal hareket yolu :
Fpri=Fa+q.Lu.w -
Fis=1411,02N

Ly=2,500 m

w’ =0,016

Fas = 1411,02 + 220 . 2,500 . 0,016 = 1419,82 N

Fas = 1.419,82 N

Motor Giicii Hesab1

Deney tesisi igin gerekli olan motor giicii, Geissler ‘in hesaplama yontemi ile

bulunan maksimum zincir gekme kuvvet degerine gore, asagidaki gibi hesaplanmusti. - -

U =Fy - Fo = 1419,82 - 1000 = 419,82 N
U'=U+W=419,82+20,39=44021N

W =W, +W,=3,53+16,86=2039 N
Wi=q.Lug.w =220.1,0048.0,016=3,53 N
a =180’

Ry =0,320 m

Lz =1,0048 m

A=0,011875
W;=A.F,=0,011875.1419,82=16,86 N
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_ Mn 1408612

- = =0.27kW
9550.m, 9550.0,65

M=U".Ryg=440,21.0,320 = 140,86 N.m
1 = 0,65 (sistemin toplam verimi)

Vg 24

n= = =12d/d
D 70,640

5.4. Deney Tesisine Ait Hesaplanmis Bulunan Zincir Cekme Kuvvet Degerlerinin

Mukayesesi

Deney tesisinin yiiksiiz hareketi sirasinda, ¢ekme elemam mafsalli zincirde, tesisin hareket
yollarina gore 6l¢iilmiis olan ve daha once hesaplayarak bulmus oldugumuz zincir ¢ekme
kuvvetleri bir arada ¢izelge 5.1 ve gekil 5.2 ‘de gosterilmigtir. Sekil 5.2 ‘in
incelenmesinden de kolayca goriilebilecegi gibi, deney tesisine ait 6lgilmils olan zincir
cekme kuvvet degerleri, digerlerine nazaran en biyiik degerler olarak bulunmuglardir.
Burada en kiigiik degerler ise, Geissler ‘in hesaplama metoduna gore elde edilmektedirler.
Olgme sonucu bulmus oldugumuz kuvvet degerlerini baz olarak kabul ederek diger
degerler ile mukayesesi yapildiginda;

a. SAZAK tesislerinde, zincir ¢ekme kuvvetlerinin tespitine yardimer olmak iizere,
biitiin hareket direnglerinin g6z ominde tutuldugu teorik hesaplama ile elde edilmig
olan zincir ¢ekme kuvvetleri (%2) nispetinde daha kiigik,

b. Spiwakowski ‘ye gbre hesaplanmig bulunan zincir gekme kuvvetleri (%3)-daha
kugiil,

C. Geissler ‘in hesaplama metoduna gore ise bulmus oldugumuz g¢ekme kuvvetleri
(%7) daha kiigiik olarak bulunmus olmaktadirlar

Bu mukayeseye gore, ampirik diren¢ katsayilarninin kullamldig: hesaplamalardan,
Spiwakowki ‘ye ait degerler Geissler ‘e nazaran daha uygun sonuglar verdigi
anlagilmaktadir. Kabullerin uygunlugundan s6z etmek dogru olmaktadir.
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Cizelge 5.2 (Cizelge 5.1 ‘de ) verilen degerlerin grafik gekli.
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Olgiilen FARK (%)
Direng Kuvveti Teorik Hesap | Spiwakowski Getssler
)

1.023,50 0,5 0,7 L0
1.056,50 1,5 1,4 2,6
1.081,25 1,9 2,1 3,6
1.107,75 22 2,0 4,5
1.147,50 2,0 2,4 53
1.183,00 3,4 34 7,0
1.191,25 3,5 3,6 73
1.215,50 3,8 3,6 8,0
1.235,00 4,0 4,0 8,5
1.247,50 3,0 3,1 8,1
1.266,50 3,0 3,3 8,4
1.292,25 2,8 3,8 74
1.306,75 2,9 4,0 7.8
1.315,50 3,0 4,2 8,1
1.356,50 3,9 5,7 8,1
1.367,75 4,2 6,1 8,5
1.506,25 0,9 2,4 6,5
1.517,00 0,7 2,3 6,6
1.402,50 0,3 2,0 8,7
1.411,25 0,5 2,3 8,9
1.442,50 0,5 3,0 8,2
1.451,25 0,7 32 8,4
1.465,50 1,1 3,6 8,9
1.490,50 0,4 338 75
1.519,50 1,2 4,7 8,5
1.544,00 0,8 3,8 8,6
1.575,75 2,0 5,1 9.9
ortalama 2 3 7

Cizelge 5.3 Deney tesisinde 6lgiilen degerler ile gesitli hesaplama yéntemleri ile elde edilen degerler
arasindaki farklar
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Fark (%)
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Cizelge 5.4 (Cizelge 5.3 ‘de) verilen degerlerin grafik gekli.
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6. DEGERLENDIRME

Tez ¢aligmas: iki konu diizerinde toplanmaktadwr. Bunlardan birincisi siirekli akimh

konveyor tesislerinde kullanilan elemanlar, konstrikksiyon yapilann ve secilme

parametreleridir. Ikincisi bu tesislerde zincir gekme kuvvetinin hesaplanabilmesi igin

gerekli olan yiuritme direnglerinin incelenmesidir. Konunun 6nemli de.nilebilecek'vbam

bilgi ve bulgularini degerlendirerek bu boliimde ozetledik.

Oncelikle bu tip konveyorlerin en 6nemli avantajlanim siraladik. Bunlar;

1.

Caligma mevkiine gére diizgiin olmayan ve fazla yer iggal etmeyen (6zellikle yiiksek
tavanl yapilarda) bir 6zellik gosterirler.
Seri imalat yapan birgok fabrikada (zellikle otomotiv sanayi, beyaz egya sanayi..v.b.)

operasyonlann siirekliligi bakimindan ¢ok 6nemli bir yere sahiptir.

. Farkli istasyonlara sayesinde degisik mevkiilere gesitli ekipmanlar yardimiyla istege

bagli mamul, yannmamul veya hammaddeler iletilebilir.

Biiyiik miktarlarda tagima yiikii ve mesafeleri saglayabilirler
Fakat bunlarin yaninda dezavantajlarindan da bahsetmek gerekmektedir.
Tesisin hareketi sirasinda dinamik hareket etkilerinden dolay: sallanma ve garpmalar

icin 6nlemler alinmalidir.
Giiriilti olugturmaktadiriar.

3. Bakim masraflan yiiksek denebilecek diizeydedir.

SAZAK sistemlerinde kullanilan elemanlar kisaca; zincirler , zincir aski diizenleri, tekerlek

askilari, yik aski diizenleri, tahrik {initeleri, zincir gerdirme uniteleri, iletim yollary, iletim

yollarindaki yatay ve dikey yon degigtirmeler, aski baglantilari, tagiyict durdurma

diizenleri, tagtyicinin hat degistirme diizenleri olarak verilmistir.
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SAZAK sistemlerinde tek bir zincir askisinin kaldirabilecegi yuk 500 kg kadar

¢ikabilmektedir. Maksimum iletim hizi 40 m/dak olarak simrlandimlmustir. Zincirler,

ozellikle 200 m daha uzun sistemlerin muhakkak zincir yaglama tertibatlari bulunmaldsr.

Bir SAZAK sisteminde boyutlandinnlmasinda dikkat edilecek noktalar:

Tesisin kurulacagi ortamun kogullan (nem, toz, ...) ve konveyoriin izleyecegi glizergéh,
Iletilecek malin veya mallarin nitelikleri (agirlik, boyutlan,...) ,”

Iletilecek malin miktanna gore iletim hizi miimkiin mertebe ditgiiriilmeye ¢aligimalidir
(dinamik davramslar), ‘ —

Bu tip tesislerde miimkiin oldugu kadar diiz iletim yoluna gidilirse tesiste hesaplanacak
olan zincir ¢ekme kuvvetleri daha dagiik degerlerde bulunacaktir. Bu kurulus ve

igletme maliyetini diiiirecektir.

Bir SAZAK tesisinde yiiriitme direngleri ile kargilagilan-yerler:

“w AW~

Dogrusal hareket yollari,
Makara bataryalan ile saglanan hareket yollari,
Zincir diglisine ait hareket yollary,

Saptirma kasnaklarina ait hareket yollari,

- Diigey diizlemdeki yiikselme ve inig hareket yollan,

(5.) bolimde incelenen deney tesisi sonucunda, Spiwakowski ‘nin ampirik formiilleri ve

katsayilan gergege daha yakin sonuglar vermektedir. Sonugta bu tezde bir SAZAK

tesisinin projelendirilmesinde gerekli olan zincir ¢ekme kuvvetlerinin hesaplanmas: en

kiigiik (%2) ve en biyiik (%7) daha az gergege yakin oldugu gérilmiigtiir.

1.C. YUKSEKOGRETIM KURULU
DOKUMANTASYON MERKEZI



149

KAYNAKLAR
Aligverisei, M (1978), Sirekli Akimhi Zincirli Konveyor Tesislerinde Zincir Cekme
Kuvvetlerinin Teorik Olarak Hesaplanmas: ve Olgiilmesi, Doktora Tezi, Istanbul, 115

Altunel, M.G. (1987), Siirekli Akimh Zincirli Gétiriicitler, Yitksek Lisans Tezi, Istanbul,
63

BAKSAN Makina Konveyér Sistemleri San. Tic. Ltd. §ti., Imalathane, Rami Kigla Cad.
Apek Uretmen Is Merk. A-Blok No : 27,28,29 Topgular, Istanbul

Cerit, A. M. (1976) (Ceviri : A. Spiwakowski, V. Djatschkow), Gotiirticiiler, Makina Miih.
Odas1,1976

Demirsoy, Prof. Dr. Miih. M. (1984), Transport Teknigi (Iletim Makinalar)(Cilt I), Izmir,
443 :



OZGECMIS
Dogum Tarihi
Dogum Yeri
Lise

Lisans

Caligtig1 Kurumlar

11.03.1975
Istanbul

1989-1992
1992-1996

1996
1997-devam ediyor

150

Kabatag Erkek Lisesi
Yildiz Teknik Universitesi Makina Fakijltesi
Makina Miihendisligi Bolimii -

Sener Otomotiv Mak. San. ve Ltd, Sti.
DINARSU Imalat ve T.A.S.



