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OZET

Bu tezde giderek yayginlagan hidrolik sistemlerin otomasyon sistemlerine nasil
uygulanabilecegi belirtilmektedir.

Basinghi bir akigkan vasitasi ile saglanan gii¢ iletimi ve kontrolii endistrinin her
dalinda giderek yayginlagan bir kullamim alamina erigmektedir. Pnomatik, basingh
hava, hidrolik ise yaglarin ve diger sivilann akiskan olarak kullanildigi durumlan
inceler.

Biiyiik kuvvetlerle, hassas iz kontroline ve yiiksek gii¢-afirlik oranlarina ihtiyag
duyulan durumlarda da hidrolik sistemler kullanilir.

Hidrolik gii¢ giderek yayginlasan bir kullamm alami bulmakla beraber hidrolik
teknolojisindeki gelisimle birlikte otomasyon teknolojisi ve otomatik kontrolli
sistemlerde de daha fazla kullamm alam bulmaktadir.

Bu tezde, hidrolik sistemlerin temel yapisindan baslayarak, hidrolik sistemler
hakkinda temel bilgiler ve hidrolik sistemlerin yapisi ve esas olarak da hidrolik
sistemlerde otomatik kontrolii saglayan elekirohidrolik hakkinda bilgiler verilmigtir.

Elektrohidrolik sistemlerin yapisi adim adim anlatilmig ve her adim o6meklerle
desteklenmistir. Elektrohidrolik sistemlerin devre yapilari, bu devrelerde kullamlan
sembol ve isaretler, bir hidrolik o6devinin ¢oziiminde izlenecek yol, mantik
baglantilan, isaret saklama, hiz kontrolii ve sirali kontrol konularinda bilgiler
verilmigtir.

Hidrolik sistemlerin otomatik kontrolli olarak kullamlmas: i¢in gerekli olan

Programlanabilir Lojik Kontrol Organlanmin (PLC) yapisi, kullamm sekli
programlama sekilleri ve programlanmas: 6rneklerle belirtilmigtir.
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ABSTRACT

This research work determines how to use the hydraulic systems in automation systems
regularly.

Power transmittion which obtained by the pressured fluids is reaching a more using area
in all branchs of industry. Pnomatic power is obtained by pressured air, and hydraulic
power is obtained by the other fluids.

Hydraulic systems are useful when big forces transmitted with sensitive speed control
and big power-weight ratios occured.

Hydraulic power can find a more using area by the time and by the development of
hydraulic technology it's using in automation systems more and more.

In this thesis, beginning from the basic structures of hydraulics, basic information of
hydraulic systems, structure of hydraulic systems and fundamental of automatic control
in hydraulic systems are explained.

Structure of electrohydraulic systems which constitutes automatic controlled hydraulic
systems is explained step by step and supported with examples.Circuit structures,
symbols and signs used in this circuits, the way used in the solution of a hydraulic
problem, logic connections, preserve a sign, speed control and arranged control in
electrohydrolic systems are explained in order.

For using the hydraulic systems in automatic control systems Programmable Logic
Control elements are needed. In this book it's explained that how to use and programme
the Programmable Logic Control elements with examples.



1. GIRIS

Hidrolik sistemler modern iiretim ve imalat tezgahlarinda uygulanir.

Hidrolik denildiginde basm¢hi bir akigkan vasitastyla kuvvet ve hareket {retimi
anlagiimahdir.

Hidroligin otomasyon teknigindeki gesitli uygulamalart bu alandaki yerini ve &nemini
gostermektedir.

Esas itibariyle ikiye ayrhir:
e Sabit hidrolik sistemler
e Hareketli hidrolik sistemler

Hareketli hidrolik sistemler, paletler veya tekerlekler tizerinde hareket edebilirler. Buna
karsin, sabit hidrolik sistemler belli bir yerde sabittirler. Valflerin genel olarak elle
kumanda edilmesi, hareketli hidrolik sistemlerin karakteristik ozelliklerindendir. Buna
kargin sabit hidrolik sistemlerde daha ¢ok elektro-manyetik valfler kullanilir.

Hidrolik sistemler ayrica gemi, madencilik ve ugak tekniginde onemli yer tutar. Ugak
tekniginde emniyet faktérii gok daha 6nemli oldugundan, bu alanda kullanilan bu alanda
kullanilan hidrolik sistemlere daha ¢ok hassasiyet gosterilir.

1.1 Sabit Hidrolik Sistemler

e Sabit hidrolik sistemlerin 6nemli kullanim alanlan asagida belirtilmigtir.
e Her tiirlt imalat ve montaj makineleri

e Transport sistemleri

e Kaldirma ve iletme makineleri

e Presler

¢ Basingh dokiim makineleri

e Haddehaneler

e Asansorler .
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Modern CNC takim tezgahlarinda takim ve parga tezgaha hidrolik bir sistem ile baglanr.
ilerleme ve kizak hareketi de hidrolik sistemle temin edilebilir.

1.2 Hareketli Hidrolik Sistemler

Hareketli hidrolik sistemlerin uygulama alanlan

e Ingaat makineleri
¢ Kepce mekanizmalan, tutma ve yiikkleme tertibatlan
o Kaldirma ve iletme makineleri

e Tarnm makineleri

Sekil 1.2 Hareketli hidrolik sistem 6rnegi, ingaat makinesi

Ingaat makinelerinde hidrolik sistemler degisik sekillerde uygulama alami bulur. Omegin
biiylik bir kaziyicida i§ hareketlerinin (kaldirma, tutma, déndiirme vs.) yamsira kaziyici
makinenin yer degistirme hareketi de hidrolik sistemle olmaktadir. Dogrusal hareketleri
dogrusal tahrik elemanlan (silindirler) ve donme hareketleri de doner tahrik elemanlar:
(motorlar) tarafindan verilir.



1.3 Hidrelifin Karsilagtiriimas:

Otomasyon teknifinde kuvvetlerin, hareketlerin ve sinyallerin dretilmesinde hidrolik
teknifinin yam sira bagka tekniklerden de yararlamlir:

e Mekanik

e Elektrik

e Pnématik

Burada her teknigin kendine 6zgii 6ncelikli uygulama alanlan olduguna dikkat edilmesi
gerekir. Bu konuya agiklik getirmek igin agagidaki tabloda ¢ofunlukla kullamlan Gg
teknigin —elektrik, pnomatik, hidrolik- karakteristik degerlerinin bir kargilagtiriimas:
yapilmigtir.

Buna goére hidrolige 6ncelik tantnan durumlar:

¢ Kigiikk yap1 elemanlan ile biyiik kuvvetlerin iletiminde; bu ise gii¢ yogunlufunun
oldukea yitksek oldugunun ifade eder.

e Hassas konumlamalarda

¢ Yiiksek yiik altinda durma halinden harekete gegmede

e Yike baghi olmaksizin diizgiin hareketlerin elde edilmesinde; zira sivilarin
sikigtirllamaz varsayimi ve ayar valflerinin kullanimi bunu mamkan kilmaktadir.

e Diizgiin, darbesiz ¢galigma ve hareket degistirmede

e Iyi derecede kontrol etme ve ayarlama gerektiginde

e Is1iletiminin 6Gnemli olmasi halinde

Diger tekniklerle kargilagtinldiginda hidrolik asafidaki dezavantajlan gosterir:
o Kacak yagla ¢evrenin kirlenmesi (kaza ve yangin tehlikesi)

o Kirlilige duyarhlik

¢ Yiksek basingtan dolay: tehlikeli (kesme tehlikesi)

e Sicakliga bagimli (viskozite degisimi)

e Verimin diigiikk olmasi
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Cizelge 1.1 Cegitli yonlerden, elektrik, hidrolik ve pnématik devrelerin kargilagtiriimasi
(Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M., (1991), Hidrolik' Temel Seviye TP 501 Ogretim

Kitab1.)
Elektrik Hidrolik Pnématik
Kacaklar Kirlilik Sadece enerji kayb1
Cevreden  |Belirli gevrelerde Sicaklik degisimine Patlamaya karst
etkilenme |patlama tehlikesi, karg1 duyarli, kacak emniyetli, sicaklifa karg
sicaklifa kars1 duyarsiz | varsa yangin tehlikesi | duyarh
Enerji Zor, pil veya akii ile Sinirh, gaz yardimiyla | Kolay
depolama | sadece az miktarda
Enerji Sinirsiz, enerji kaybt | 100 m kadar, akigkan | 1000 m kadar, akigkan
iletimi ile hiz1 v=2-6 m/s, sinyal |hiz1 v=20-40 m/s, sinyal
hizi 1000 m/s hiz1 20-40 m/s
Calisma V=0,5 m/s V=15 m/s
hiza
Enerji Dugiik Yiksek Cok yiiksek
besleme
maliyeti
0.25 1 2.5
Dogrusal Zor ve pahali, Silindirle olduk¢a Silindirle oldukga basit,
hareket kuvvetler kigiik, mz | basit, kuvvetler biyiik, | kuvvetler sinirh, iz yitke
ayar1 oldukca masrafli | hiz ayan kolay bagimh
Déner Basit ve gigla Basit, yiikksek donme | Basit, giiglii degil,
hareket momenti, diisiik devir | yiksek devir sayis1
say1s1
Konumlama | Hassasiyet +1um kadar | Yapilan masrafa gére | Yiik degisimi olmaksizin
hassasiyeti |kolayca elde edilebilir. |+1pum hassasiyet elde | 1/10 mm kadar miimkiin.
edilebilir.
Rijitlik Mekanik ara elemanlar |lyi, zira hidrolik Keétii, zira hava
vasitasi ile ¢ok iyi sivinin sikigtinlabilir.
degerler elde edilebilir. | sikigtirilabilirligi ihmal
edilebilecek kadar az
ve basing pnomatige
~ | gore daha yiiksek
Kuvvetler | Asin yikklenemez, Asin yiike karst Asint yiike karsi
¢ikis tarafina baglanan |emniyetli, sistem emniyetli, hava basincina
mekanik elemanlarla | basincinin ve silindir gapina bagh
verim kotulesir, biyiik | yikseltilmesi ile (600 | olarak kuvvetler sinirl,
kuvvetler elde bar kadar) ¢ok yitkksek | F<30 kN, basing 6bar
edilebilir. kuvvetler elde kadar.

edilebilir. F<3000 kN
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2. HIDROLIK SISTEMIN YAPISI VE DEVRE SEMASI

Bir hidrolik sistem asagidaki yapi guruplarina aynlabilir:
e Sinyal kontrol birimi

e Gii¢ kontrol birimi

Sinyal kontrol birimi Hidrolik gag birimi

Tahrik birimi

. L Sinyal
Sinyal girisi _—‘_:D islemcisi :D kontrol

GUlg akisl

-
Enﬁml leme birimi

Kontrol enerjisi besleme birimi
Enerji gevrimi,
hidrolik sivinin
hazirlanmasi

Sekil 2.1 Hidrolik sistemin yapisi. (Merkle, D, thrader, B., Thomes, M., (1991),
'Hidrolik' Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitab1.)

2.1 Sinyal Kontrol Birimi

Sinyal kontrol birimi, sinyal girisi (sensorik) ve sinyal isleme (islemci) olmak tzere iki

boliimde ele alinir.

Sinyal girisi asagidaki sekillerde olabilir:
e Elle

e Mekanik

e Temassiz

e Bagka sekillerde
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Sinyal isleme ile ilgili asagidaki imkanlar mevcuttur:

e Insan

o Elektroteknik
¢ Elektronik

e Pnomatik

e Mekanik

e Hidrolik

Sinyal kontrol birimi

Sinyal Sinyal
girigi — iglemcisi

Kontrol enerjmi beslems birimi

Hidrolik gl¢ birimi

Tahrk birimi

Eneri kontral

birimi

Enerji besieme
am

Enerji covrimi,
hidrolk sivimin
hazidanmast

Gig akup

Arabitim

>?:Ul ‘—%

Sinyal

gyt

®_

§ Tro0

Sekil 2.2 Hidrolik sistemin yapisi ve devre semasi. (Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M.,
(1991), 'Hidrolik' Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitabi.)

2.2 Enerji Besleme Birimi

Hidrolik sistemin gii¢ birimi, enerji besleme birimi, enerji kontrol birimi ve tahrik birimi

(is organ1) olmak iizere alt boliimlere aynlir. Enerji besleme birimi, enerji ¢evirme ve
hidrolik akigkan hazirlama diye aynlabilir. Hidrolik sistemin bu bolima hidrolik enerjiyi
temin eder ve hidrolik akigkam hazirlar. Enerji gevirmede -elektrik enerjisi, mekanik ve

sonra hidrolik enerjiye- agagidaki yapi elemanian kullanilir:

¢ Elektrik motoru

e Igten yanmal motorlar
e Kavrama

e Pompa

e Basing gostergesi

e Koruyucu tertibat
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Hidrolik akiskan hazirlanmasi agagidaki elemanlarla olur:

Filtre
Sogutucu
Isitic1
Termometre
Basing gostergesi
Hidrolik akigkan
Tank
Seviye gostergesi
==
Tabrk b PaN - )
© ‘EQ- [E:r%, Q
:::"yal —\ iug:,‘, :ﬁ kontrol [—_ Basing
i || \%—-HI [OKpe e
i l__/,
8 Basmc
m;;lm goéstergesi
Kontrol enecjisi basieme birimi v _J '{%
Enerji covrimi, Filtre
hidroik sivinun
hazidanmas: ﬁ
Sevive Em‘
gdstergesi

Sekil 2.3 Hidrolik sistemin devre elemanlan. (Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M.,

(1991), 'Hidrolik' Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitabu.)

Enerji akigi, enerji kontrol birimi {izerinden kontrol 6devi esas alinarak tahrik birimine

baglanir. Bu gorevi agagidaki yap1 elemanlan yerine getirir:

Yonlendirme valferi
Akas kontrol valfleri
Basing kontrol valfleri

Tek yonli kapama valfleri

Hidrolik sistemin tahrik birimi deyince bir is makinesine veya bir tezgaha ¢esitli is
hareketlerini temin eden kismu anlagilmalidir. Hidrolik akigkan ile iletilen enerji,
hareketlerin veya kuvvetlerin elde edilmesinde kullamlir. Bu isi asagida gosterilen

elemanlar yapar:

Silindirler

Motorlar

T.C, YOKSEKOGRETIM mmu




2.3. Devre Semasi

Devre semasi bir hidrolik sistemin yapisim, bir baska deyisle sembol ve isaretlerle yapi
elemanlannin tek tek birbirlerine nasil baglandiklanm gosterir. Devre semasinda, yapi
elemanlannin hacimsel konumu dikkate alinmaz. Bu durum ayn bir konum semasi ile

gosterilir.

Sistemin yap1 elemanlan devre semasinda, enerji akig istikameti dikkate alinarak agagidaki
gibi yerlestirilir:

e Asafida: Enerji besleme birimi

¢ Ortada : Enerji kontrol birimi

e Yukanda: Tahrik birimi

1.0

Sinyal kontrol birimi Hidrolik gig¢ birimi

1.8
paN O
Tahrk birimi A 1.4]2
1.2 11@& qy:w a0
5 T
Eneri
Sinyal gy Sinal bontml R
girigi iglomcisi g

- %—-Hﬂ x|
ST T

Eneri beslema 0.6 T
i
Kontrol enerjisi beslems birimi L b s
Eneji gevrimi, 0.1 A
hidrolk sivinin
hazidanmas: T 02 a3 0.4
[ 4
-/ ~

Sira numarasi + Kod numarass « Cihax numarasi

Gog akigi

Sekil 2.4 Hidrolik sistemin yap1 elemanlari. (Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M.,
(1991), 'Hidrolik' Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitab1.)

Yonlendirme valfleri miimkiin oldugu kadar yatay konumda, hatlar dogrusal ve
kesismeyen sekilde gosterilmelidir. Tim elemanlarnin baglantisinda baslangic konumunun

esas alinmasina ozellikle dikkat edilmesi gerekir.

e Sistemin sakin konumu: Sistemde enerji yoktur. Sistem elemanlannin konumu ya
sisteme bagl olarak zoraki yada imalat¢1 firma tarafindan belirlenir.

e Yap elemanlarmin sakin konumu: Bu konum hareketli elemanlarin kumanda
edilmeden kendiliginden aldigt konuma denir.
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e Normal konum: Sisteme enerji verilmis ve yap1 elemanlan onceden belirlenmig
konumlar almistir.

e Baslangic konumu: Yap: elemanlan, iy hareketlerinin baglamas: igin gerekli olan
konumda bulunur. Bu konum baglangi¢ sartimn yerine getirilmesi ile gergeklesir.

e Baslangic sartlar: Bunlar sakin konumdan baglangic konumuna gelebilmek igin
gerekli olan adimlardir.

Birgok is elemamindan olusan etrafli bir kontrol 6devi s6z konusu ise her bir is elemam ayn
bir kontrol zinciri olarak ele alinabilir. Bu zincirlerin mimkin oldugu kadar hareket
strasim takip edecek sekilde yan yana gizilmesi gerekir.

Bir iy elemam ve buna ait enerji kontrol birimi bir kontrol zinciri olugturur. Genig kapsaml
kontrol 6devleri bir gok kontrol zincirinden meydana gelir. Bunlarin devre semasinda yan

yana yerlestirilmesi ve bir sira numarasi ile isaretlenmesi gerekir.

Enerji besleme birimi bir ¢ok kontrol zincirini beslediginden herhangi bir kontrol zincirine
dahil edilemez. Bu nedenle o, daima sifir sira numarast ile isaretlenir. Kontrol zincirleri de

sirastyla bir, iki, ii¢ seklinde numaralanir.

K | zingiri | K | Zzinciri Ul .
(Kaldirma silindiri) (Egme silindiri) (indeksleme
1.0 (AS1) 2.0 (B,S2) 3.0 (C.53)
i
M2 M3
? & 35

134 ’:Ql ‘{—[' ‘;& 15 2.394 q;[‘w 3.2
&[ﬂ?ﬁ &[E[E% ISR
gel
i
OFA

Sekil 2.5 Enerji besleme birimi. (Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M., (1991), 'Hidrolik'
Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitabi.)

Bir kontrol zincirinin her yapi elemani, zincirin sira numarasi ve elemana ait kod

numarasindan olugan bir cihaz numarasi ile tammlamr.
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Sayilarla tammlamanin bir ok gesidi vardir. Burada iki sistem ele alinacaktr.

Sirayla numaralama: Bu tarzda numaralama kansik kontrol odevleri igin ve bilhassa
zincirler aras1 ¢akismalar nedeniyle ikinci sistemin uygulanamamasi durumunda tavsiye

edilir.

Bu sistemde tanimlayici numara, ilgili gurup numarasi ve gurup iginde takip edilen sira
numarasindan olusur. Ormegin 4.12 numarasi ile 4. gurubun 12. elemam ifade edilir.

e Guruplann siniflandinimast:
*  Gurup 0: Enerji besleme biriminin tiim elemanlan.

e Gurup 1,2,3: Kontrol zincirlerinin tek tek tanimi

Sirayla numaralama sistemi:

.0: Is elemans, 6m:1.0, 2.0
1 Son kontrol elemanlan, 6m:1.1, 2.1
4: (Cift rakamh sayn) Ilgili is elemanlannin ileri hareketini etkileyen

tiim elemanlar, 6rm:1.2, 2.4

3,5: (Tek rakamh say1) Ilgili is elemaninin geri hareketini etkileyen tiim
elemanlar, 6m: 1.3, 2.3

.01, .02: Is eleman: ve son konum eleman: arasindaki elemanlar, 6rn: akis
kontrol valfi, 6rm:1.01, 1.02

Bu sistemin avantaji makine bakimcisinin eleman numarasindan hareketle hangi sinyalin

etkisinin ne olacagim kolayca tesbit edebilmesidir.

Elemanlann ve baglantilarin nasit kodlanacagt DIN 24 347 de 6rnek devre gemalan ile
gosterilmigtir. Bu normda elemanlann ve son konum elemanlannin kodlanmasinda,
yukarida belirtilen sirayla numaralama sistemindeki kurallara uyma sarti yoktur. Bir
kontrol zinciri igerisindeki kod numaralan tahrik birimine dogru giderek artan sekilde
verilir. Bu normda ek olarak 6rnek bir parga listesi verilmigtir.

Omegin: 2.0 numaral: silindirde bir arza varsa bunun 2. Gurupta ve ilk rakami 2 olan

elemanlarda aranmas: gerekir.
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Tahrik birimine ait yap: elemanlan ilave olarak harflerle de tamimlanabilir. Silindirler
6mek olarak S veya HS (S1, S2, S3,..) veya sirasiyla A, B, C,... motorlar ise HM veya M
diye adlandinlabilir.

Tamamlayici olarak devre semasinda pompalar, basing kontrol valfleri, basing gostergeleri,
silindirler, hidromotorlar, boru ve hortum baglantilan igin ilave bilgiler olabilir.

Devre semasinin hazirlanmasi ve igermesi gereken bilgiler DIN 24 347 de iglenmigtir.
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3. BIR KONTROL ODEVININ COZUMUNDE iZLENECEK YOL

Bir Odevin ¢ozimiinde izlenecek yolu

adimlara bolmek ve bunlan teker teker ele o
Kontrol édevi

alip ¢6zmek, o6frenmekte olan biri igin .

biyiik 6nem tagir. Bu kisimda dort adimdan

olusan boyle bir tasan gergeklegtirilmigtir.

1. Adim

On diiginceler

3.1 On Diigiinceler

2. Adim {g
Kontrol, hangi iglemleri yerine getirmesi

. . .. . Dagtnceilerin
gerekir? Kontroliin gergeklestirilmesi ve s;ksill endi rilrln esi
caligmasmin test edilebilmesi igin kontrol
ddevinin tam olarak anlagilmas: gerekir. 3. Adim {&
Bunun i¢in asafidaki sorulara cevap o
Sistemin yapimi

aranmahdir.

.
e Hangi tiir hareket —dogrusal veya doner i

Sistemin testi ve

- 1 i 9
hareket- isteniyor? sonuglann degerlendiritmesi

e Gerekli olan hareketlerin sayisi, bir

bagka deyisle ka¢ adet is elemam

kullamlacak?
o Hareketlerin, birlikte etkisi nasil

olacak?
Sekil 3.1 Bir kontrol
6devinin ¢Oziimiinde
izlenecek yol

Hangi hareketlerin gerekli oldugu agik olarak biliniyorsa sistemin boyutlan belirlenebilir.
Istenilen kuvvetlerden veya momentlerden, hizlardan veya devir sayilarindan hareket
edilerek, gerekli olan hacimsel debi ve basing tesbit edilir. Bu sekilde titketici (is elemani)

esas alinarak geriye dogru enerji besleme birimi hesaplanir.

Bu dugiinceleri gergeklestirmek ve 6devin anlagilmasina da kolaylik saglamak igin gerekli
olan teorik bilgiler edinilmelidir.
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3.2 Adim 2: Diisiincelerin Gerceklestirilmesi

Birinci adimda yapilan boyutlandirmada elde edilen
1. Adim

degerlerden degerlerden hareketle iglemciler igin ilgili

hidrolik elemanlar segilir. Segmeye i elemanindan On dagtneeler
(silindir, motor) baglamr. Istenilen kuvvet veya 2 Adim {}
momentlerden hareketle gerekli olan etkili yiizey “-Qustncelerin .
- sakillendinilmesi -
biyikligi ve boylece silindir veya motorun boyutlan 3 Adim {5
belirlenir. Aynca istenilen hiz veya devir sayisindan Sistemin
yapimi
hareketle gerekli olan hacimsel debi hesaplanir. Basing ve 4 Adim {5
hacimsel debi degerleri valf pompa ve hidromotor Sistemin testi ve
sonugiarin degerlendiriimesi

degerlerine uymahdir.

Sekil 3.2 Bir kontrol

6devinin ¢oziimiinde

izlenecek yol
Hareketlerin akisim anlagilir bir sekilde gosterebilmek igin grafik diyagramlar kullamilir.
Yol adim diyagramy, is elemanlannin hareketini ilgili adima bagh olarak gosterir. Yol
zaman diyagraminda is elemanlanmn hareketi zamana bagh olarak gosterilir. VDI-
Talimatnamesi 3260°a gore hazirlanan fonksiyon diyagrami kontrol tekniginde hareketlerin
birbirleri ile baglantli olarak akigini gostermede kullamlir ve fonksiyon planimn (DIN
40719 BL.6) hazirlanmasinda esas alinabilir.

Son olarak da kontrol sisteminin yapiminda onemli bir yeri olan devre semasimn

hazirlanmasi gerekir.

Devre semasi hazirlandiktan sonra iyice goézden gegcirilmesi gerekir. Bu sekilde devre
semasi ile belirtilen kontrol sisteminin O6devden gelen istekleri mutlak suretle
gergeklestirilmesi kesinlik kazanmalidsr.

Odevin nihai ¢6ziimi igin, bir bagka deyisle kontrol sisteminin yapimi igin devre semasi ve
ilgili yap: elemanlar1 yardimiyla pratik olarak sistemin nasil gergeklestirilecegi agiklik
kazanmalidir. Bununla ilgili olarak devre semasmin kullamlan cihazlara ait teknik bilgiler
ve tanttici numaralarla tamamlanmasi gerekir. Cihazlann ayarlanmasina iligkin degerler
devre semasinda belirtilmelidir.
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Bunu takiben parga listesinin hazirlanmasi gerekir. Bu listede sistemin pratik olarak
gergeklestirilmesi igin gerekli olan tim yap: elemanlan, asagida belirtilen bilgileri igerecek
sekilde biraraya toplanir:
e Konum numarasi
e Parca adedi
e Adlandirma

3.3 Adim 3: Sistemin Yapim

Sistemin yapimunda sistematik bir yol takip edilmesi

gerekir.
e Givenlik talimatnamesi dikkate alinmaklidir. 1. Adim *

¢ Devre semas1 hazir olmahidir. On dosancsler |
¢ Yapi elemanlan parga listesine gore hazir olmaldir. 2. Adim {}
e Yapmm igin takip edilecek sira mutlaka muhafaza Dﬁksjgm;'e"rin .
sakillendirimesi
edilmelidir- ya gii¢ biriminden enerji besleme birimine . &
yada bunun tersi- Sistemia_
yapimi
e Mevcut olan cihazlar, devre semasinda adim adim
4. Adim {B
isaretlenmelidir. Sistemin test ve
1 erlendil i
e Kangik sistemlerde cihazlanin hatta boru ve hortum sonwamd nnimes
baglantilanmin tanimlanmasi gerekir.
- -
e Cihazlar devre semasinda verilen degerlere

ayarlanmahdir.
Sekil 3.3 Bir kontrol
6devinin ¢Oziimiinde
izlenecek yol

3.4 Adim 4: Sistemin testi ve neticelerin degerlendirilmesi

Sistem yapildiktan sonra, pratik olarak sistemin iglevleri test edilebilir. Sistemin
iglevlerinin testi ile birlikte igletme sartlanmin da istenmesi halinde, bunun igin gerekli olan

bilgilerin (degerler tablosu, diyagramlar) hazirlanmasi gerekir.

Sistemi ¢alisgtirmadan 6nce baglantilann ve yapt elemanlanimin tekrar bir kez daha iyice
kontrol edilmelidir.
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Sonsuz bir igletme igin sistemin igletmeye alinmasindaki
islemler biiyiik 6nem tagir. Bu konuda agagidaki hususlar

dikkate alinmahdir:

e Yag miktari kontrol edilmeli, gerekirse istenilen yag 1. Adim ‘
cesidi dikkate alinarak yag ilave edilmeli (maksimum On dognceler
seviye), muhtemel bir kirlenmeyi 6nlemek igin filtre 2. Adim %

Dasiinceleri
kollanimalidi e

e Pompamn havasi ahnmali, bunun igin pompa yag ile 3. Adim {}
doldurulmalidir. Sistemin

yapimt

e Tahrik motorunun dé6nme y6ni kontrol edilmelidir. o Adimm {}

¢ Tum valfler baglangic konumuna getirilmelidir. Sistemin o5 ve

sonugiann degerendirimesi

¢ Basing kontrol ve akig kontrol valfleri miimkiin oldugu

kadar kigiik deferlere ayarlanmali — aym sey
eliceiar
ayarlanabilir pompanin basing ayarlama eleman: igin

de gecerlidir.
Sekil 34 Bir kontrol
6devinin ¢Oziiminde
izlenecek yol

¢ Sistemin havasi alinmalidir.

e Akiskan seviyesi tekrar kontrol edilmelidir.

e IIk sistemin testi dsiiriilmiis basing ve hacimsel debi ile yapiimahdir.
¢ Bundan sonra islemlerin testine ve dl¢limlere baglanabilir.

Test esnasinda istenilen degerlerin tespiti yapilmalidir ve bunlar tablolar seklinde
duzenlenmelidir. Test iglemi tamamlaninca neticeler degerlendirilmeli ve elde edilen
sonuglar kaydedilmelidir. Bununla beraber bir kabul protokolii diizenlenmesi gerekir.
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4 ELEKTROHIDROLIK
4.1 Elektrohidrolifin Kullamim Alanlar

Onceki yillarda hidroligin geleceginin ne olacaf: konusunda endigeler belirmisti. Birgok
kisi elektrik ve elektronik sistemlerin hidrolik ve pnomatik sistemlerin yerini alacagna -
inamyordu. Fakat son yillarda yag ve basingh hava ile ¢aligan tahrik elemanlan ve valfler
alaninda %50’ den fazla bir bayiime elde edildifinden bu endigelerin asilsiz oldugu
anlagilmagtir.

Elektroteknigin, elektronigin ve bilhassa programlanabilir lojik kontrol elemanlarimn
eklenmesiyle hidrolik, uygulamada yeni ve ¢ok gesitli kullamm imkanlani bulmugtur.
Boylece igaret girisi ve isaret isleme giderek artan elektrik ve elektronik elemanlarla
yapilmaktadir. Bu sayede daha az elektrik enerjisi kullanarak uygun is elemanlan ile ¢ok
biiyliik mekanik kuvvetler meydana getirecek olan baytik miktarda hacimsel debiler valfler
iizerinden kontrol edilebilecektir. Bu tiir elektrohidrolik kontrollere gok cesitli dallarda
rastlanmaktadir:

e Makine imalati

¢ Santral imalati

e Otomobil imalat1

e Ugak imalat

e Gemi imalati v.s.
Asagidaki sema bir elektrohidrolik sistemin 6nemli boliimlerini gostermektedir:

Isaret kontrol birimi: Isaret girisi, isaret isleme ve kontrol enerjisi besleme birimlerinden
meydana gelir.
Gii¢ kontrol birimi: Enerji besleme birimi, enerji kontrol birimi ve tahrik birimlerinden
meydana gelir.

Arabirim: Isaret kontrol birimi ile gii¢ kontrol biriminin arasinda bulunur.
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sifindir

# =
Tahrik birimi Aktg kontrol

valfi | }
Tek yonli R
valf ~ Hr '{[:};

Basing sinir-
P lama valfi

Enerji kontrol

Yénlendirme

Si | Sinyal:
e = islemncisi—]

F) 7 vaifi
girisi @ Y
- birimi kA L. Al s /¥
E— @ Arabirim pa
3
4 [T

N

Enerjt besleme
birimi

Kontral onarjisi

besleme birimi Eneti gevrimi, ) |
hidrolik sivimn - @
hazirlanmast ?

Sekil 4.1 Elektrohidrolik sistemin yapis1. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel
Seviye TP 601 Ogretim Kitab:.)

Isaret kontrol biriminde, bir elektrik igareti retilir, hazirlanir ve arabirim fizerinden giig
birimine aktanlir. Gii¢ biriminde bu elektrik enerjisi 6nce hidrolik ve sonrada mekanik

enerjiye cevrilir.

4.2 Semboller ve Isaretler

Elektrohidrolik sistemleri resimlerde sematik gosterebilmek amaciyla her yapt eleman: igin
basit semboller (isaret yada devre sembolii de denir) kullamilir. Her igaret bir yap
elemanini ve onun fonksiyonunu karakterize eder fakat yapis1 hakkinda bilgi vermez. DIN
ISO 1219 da devre sembolleri, DIN 40900 de devre elemanlan igin grafik semboller ve
DIN 40719 da cihazin cinsini tammlamas: i¢in kod harfleri tespit edilmistir.

NOT: Sembol istine egik olarak ¢izilmis bir ok isareti ayarlama imkaninin oldugunu
gosterir.

4.2.1 Pompalar ve motorlar

Hidrolik pompalar ve hidrolik motorlar, tahrik ve ¢ikis milini belirtir bir igaretle birlikte bir
daire seklinde gosterilir. Akis yonti hakkinda daire i¢ine ¢izilmis iiggenler bilgi verir.
Hidrolikte sivilar ile galisildifindan tggenlerin i¢i doludur. Eger pnématikte oldugu gibi
gaz halindeki bir basinghh madde s6z konusuysa tiggenlerin igi bos olur. Hidrolik
motorlann sembolleri hidrolik pompalannkinden sadece ters yonde ¢izilmis akig yond

oklanyla olur.
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Gazlar Sivilar

Yer degistirme hacmi sabit olan hidropompalar

l

Tek akig yonlii {)
|
I

Cift akis yonl

Yer degistirme hacmi sabit olan hidromotorlar

|
Tek yonlii donme QZ
Cift yonlii donme C)i

Sekil 4.2 Pompalar ve motorlar. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitabu.)

4.2.2 Yonlendirme valfleri

Yonlendirme valfleri birbiri ardina siralanmus karelerle gosterilir. Karelerin sayisi bir
valfin miimkiin olan anahtarlama konumlarinin sayisimt gosterir. Kareler igindeki oklar
akig yontna belirtir. Cizgiler farkli anahtarlama konumlarinda baglanti kapilarimin
birbirleriyle nasil baglanacagim gosterir. Baglant: kapilanmin gosterilmesi igin iki segenek
vardir. Ya P,T,A,B,L harfleriyle yada A,B,C.D,... harfleriyle ki birinci segenek standartta
tercih edilmigtir. Sema tzerinde gostermede daima valfin sakin konumu esas ahmir. Eger
bu konum yoksa, sistemin baglangic konumu igin 6ngériilen valfin anahtarlama konumu
esas alimr. Sakin konum kumanda kuvvetinin kalkmasindan sonra valfin otomatik olarak
aldip1 konumdur. Yénlendirme valflerinin gosterilmesinde, daima once baglanti kapilarimn
sayisi ve sonra anahtarlama konumlarinin sayisi verilir. Yonlendirme valflerinin daima en
az iki konumu vardir. Bu durumda en az 2/2-yonlendirme valfi olur. Diger yonlendirme
valfleri ve bunlarin devre sembolleri agagidaki sekillerde gosterilmistir.

EC. YOKSEKOGRFTIM KURULY
DOKUMANTASYON [iERKEZE
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Baglanti yerlerinin sayisi
Konumiarin sayisi

A
1
2/2-y6énlendirme valfi P Basing hatti baglantisi
P T Dénlghatti baglantisi
o Al g } Is hatti baglantilan
3/2'ydn|endirme valfi - 'Ix L Kaqak yag bag[an“s{
ptTT
A, /B
4/2-y6nlendirme valfi >< A Basing hatti baglantisi
pi ' B Ddénaghatt baglantisi
A, B g } is hatti baglantilari
v . . ‘L l
4/3-yénlendirme valfi >< L Kacak yag baglantisi
P{—} T
Sekil 4.3 Yonlendirme valfleri. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitab:.)

4.2.3 Kumanda sekilleri

Bir yonlendirme valfinin anahtarlama konumu farkh kumanda sekillerinde degistirilebilir.
Valfin sembolii kumanda sekli igin verilen sembollerle tamamlamr. Basmah digme, pedal,
kumanda kolu, digme, makarali kumanda kolu veya makarali kumanda ¢ubugu veya
selenoid gibi, gosterilen kumanda sekillerinden bazilanna kurmak igin bir yay da dahildir.
Omegi bir kumanda kolu ve sabitleme tertibati olan valflerde kohum degistirme tekrar
kumanda etmek suretiyle olabilmektedir.

Selenoid valflerde yay geri gitmeli impuls kontrollu ve yay merkezlemeli valfler vardir.
Asagida bazi kumanda sekilleri gosterilmigtir. Diger kumanda sekilleri DIN ISO 1219 dan

bulunabilir.

Genel sembol, yay gerigetirmeli ] W
ve kagak yagd baglantil kS
Elle kumanda dugmeli ve yay geri — w
getirmeli

Elie kumanda kollu, sabitleme '& 4
tertibatlt

Pedal kumandali ve yay geri o
getirmeli A

Sekil 4.4 Kumanda sekillen. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitab1.)
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4.2.4 Basing kontrol valfleri
Basing kontrol valfleri kareyle gosterilir. Bir ok igareti akis yontana belirtir. Valfin baglanti
kapilan P (basing kapist) ve T (tank kapisi) ile veya A ve B ile gasterilebilir. Kare igindeki
ok isaretinin durumu valfin sakin konumunda (normalde) agik veya kapali oldugunu

gosterir.
‘ P
Al A Al i !
. r veya r veya
B B P L T T T!
agik kapali

Akis P den Aya
T kapah

Sekil 4.5 Basing kontrol valfleri. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP
601 Ogretim Kitabi.)

Sabit bir degere ayarlanmug basing kontrol vafleri ve ayarlanabilir basing kontrol valfleri
birbirlerinden farkhdir. ikincisi yay iizerine ¢izilmis egik bir ok igareti ile gosterilir.

[ -P| r - 'F'>+ M '
T I TT
sabit degere ayarlanmig ayarlanabilir

Sekil 4.6 Basing kontrol valfleri. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP
601 Ogretim Kitabi.)

Basing kontrol valfleri, basing sinirlama valfleri ve basing ayarlama valfleri olmak iizere

ikiye aynir.
P(A) P(A)
1w T e -
[ L3
T(B) A(B)
Basing sinirlama valfi Basing ayar valfi

Sekil 4.7 Basing sinirlama ve basing ayar valfleri. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik
Temel Seviye TP 601 Ogretim Kitab:.)
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Basin¢ simirlama valfi

Sakin konumda kapalt olan basing simirlama valfinde kontrol basinci olarak valfin
girisindeki basing esas alimr. Bu basing valf i¢erisinde giristen gelen bir kontrol hatti
tizerinden, yay kuvveti ile kontrol basincina kars: desteklenen bir piston yiizeyine etki eder.
Basingtan ve etkin piston yiizeyinden gelen bilegke kuvvet yay kuvvetini agarsa valf agihir.

Bu sekilde sabit bir degere ayarlanmig olan sinir basinci muhafaza edilir.

Basing ayarlama valfi

Sakin konumda agik olan basing ayarlama valfinde kontrol basinct olarak valfin gikisindaki
basing esas almir. Bu basing valfin iginde bulunan bir kontrol hatti iizerinden piston
yiizeyine etki ederek bir kuvvet meydana getirir. Bu kuvvete kars1 yonde bir yay kuvveti
etki eder. Sayet ¢ikis basinci yay kuvvetinden biyiik olursa valf kapanmaya baglar. Bu
kapanma olay: valfin giriginden ¢ikigina dogru bir basing diigmesine neden olur (kisma
etkisi). Cikig basinct ayarlanan degere ulagirsa valf tamamen kapanir. Béylece valfin
girisinde maksimum sistem basinci, ¢ikiginda ise digirilmiiy basing hakim olur. Bu
sekilde bir basing ayarlama valfi sadece basing smirlama valfi ile belirlenmis basing
degerinden daha kiigiikk degerdeki basinglann ayarlanmasim1 miimkin kilar.

4.2.5 Akas kontrol valfieri

Akis kontrol valfleri viskoziteye bagiml olan ve olmayan kisicilar olmak tizere iki gesittir.
Viskoziteye bagli olmayan kisicilar ani kisma valfi (orifis) diye adlandinilir. Ak kontrolli
bir hidrolik sistemde direng olugturur.

Iki yollu akis ayar valfi biri viskoziteden bagimsiz kisici (orifis) ve digeri ayarlama goérevi
yapan otomatik kisici olmak {izere iki kontrol elemanindan olugur. Ayarlama kesiti
otomatik kisma elemamna etkiyen basinglar tizerinden degistirilir. Buradaki otomatik
kisma elemam basing terazisi olarak da adlandinlabilir. Bu valfler, iginde ayarlanabilir akig
kontrol valfine ait bir sembol ve basing terazisi ifade eden bir ok isareti bulunan dikdortgen
ile sembollendirilmigtir. Dikdortgen tzerindeki efik ok isareti valfin ayarlanabilir
oldugunu ifade eder. Iki yollu akis ayar valfi igin oldukga detayl: bir resim mevcuttur.
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Kisma Valfi Ani Kisma Valfi
* sabit . ><B sabit ——A— X =
ayarlanabilir - /7\/< 3 ayarlanabilir ‘7\//\!__5_
2-yollu akig ayar valfi (kisma valfi) 2-yollu akig ayar valfi (orifis)
sabii A== ® sabit % >< -
e A y
. /
ayarianabilir —{i:—:i ayarlanabilic - >//<V 8

Sekil 4.8 Akis kontrol valfieri. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitabu.)

4.2.6 Tek ydnlii valfler

Tek yonlu valf sizdumaz sekilde kapanabilen bir yuvaya karsi bastirilan bir kiresel
elemam geklinde tammlanmir. Kiresel elemanin iginde bulundugu'yuva acik bir tggen ile
gosterilir. Ancak Gggenin ucu akis yoniinii degil engelleme yoniinii gosterir. Agilabilen tek
yonli valfler icinde tek yonlii valfin sembolii bulunan bir kare ile gosterilir. Valfin
agilabilirligi kesikli ¢izgilerden olusan bir kontrol baglantisi ile ifade edilir. Kontrol
baglantis1 X harfi ile isaretlenir.

Kapama valfleri devre semalarinda birbirine ters iki d¢gen ile gosterilir. Bu valflerde bir
kumanda kolu ile her ara konum ayarlanabilir. Burada s6zkonusu olan istenildigi kadar ¢ok
ara konumda kademesiz olarak ayarlanabilen valflerdir. Bu nedenle kapama valfleri akig
kontrol eleman: olarak da kullamlabilir.

B

. B i

| |

: |

. yUksiz yay yukli i Q
N
C |

d Al

» |

i X

Sekil 4.9 Tek yonla valfler. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitabi.)
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4.2.7 Silindirler
Silindirler tek etkili ve ¢ift etkili olmak tizere ikiye aynlir.

Tek etkili silindirler

Tek etkili silindirlerin sadece bir baglanti kapisi1 vardir. Bu ise basingh akigkamn sadece
piston yiizeyine uygulanabilecefi anlamina gelir. Bunlar sadece bir yonde ig tretebilir. Bu
silindirlerde pistonun geri hareketi ya bir dig kuvvet etkisi ile — bu sembolik olarak
yataklama kapaginin agik birakilmasi ile gosterir — yada bir yay kuvveti ile temin edilir. Bu

durumda yay semboliin {izerine ¢izilir.

Tek etkili silindir,
geri hareket dig kuvvetler vasitasiyle

Gift etkili silindir,
yay geri getirmeli

Tek etkili Teleskopsilindir 1_—'——‘_5‘3

Sekil 4.10 Tek etkili silindirler. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitabi.)
Cift etkili silindirler
Cift etkili silindirde basingli akigkanin her iki silindir bogluguna etki edebilmesi igin iki
ayn baglanti kapis1 vardir. Piston kolu tek tarafli olan ¢ift etkili silindirlerin semboliinden
anlagilacag gibi piston yizeyi piston halka yiizeyinden daha biyiktir. Piston kolu iki
tarafli olan silindirlerde bu ylizeylerin aym biyiiklitkte oldugu sembolden anlasilmahidir.

Diferansiyel silindir, sembolde piston koluna ilave edilen iki ¢izgi ile ¢ift etkili silindirden
ayrilir. Etkili piston yiizeyleri orani 2/1 dir. Cift etkili teleskop silindirler tek etkili gibi ig
ige yerlestirilmis pistonlar vasitasiyla sembolize edilider. Cift etkili son konum
yastiklamal silindirler sembole yastik pistonlu ifade eden bir dikdortgen ilave edilerek

gosterilir.



Cift etkili silindir, I
tek tarafli piston kolu : _—_‘T_
Cift etkili silindir, [ ‘
iki tarafl piston kolu — i)

Diteransiyel silindir :j_'_):
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Gift etkili silindir,
tek taraflt son konum yastiklamali

Gift etkili silindir,
Gift tarafli son konum yastiklamat

Gift etkili silindir,
Gift tarafli, ayartanabilen son konum
yastikiamali

I
[]ﬁ:

n?;:

Gift etkili teleskop silindir j__[%

Sekil 4.11 Cift etkili silindirler. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601

Ogretim Kitab1.)

4.2.8 Enerji iletimi ve hazirlanmasi

Enerji iletimi ve hidrolik akigkamin hazirlanmas: ile ilgili elemanlar igin agagidaki

semboller kullanilir.

Basing kaynag, hidrolik

Elektrik motoru

Termik kuvvet makinesi

Basing, i ve geri donig hatlan

Kontrol hatt1

Uzaklastirma veya kagak hatt1

Esnek hat

Hatlarnn baglantis

o
)=
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Kesigen hatlar .!

BNV i

Hava tahliye ah

Hizhh  baglantimekanik olarak
agilan tek yonlii valflerle baglanti — b0

Tank (depo) (.

Filtre . {\ -
v

Sogutucu ) <:>
Isitict - <>*

Sekil 4.12 Enerji iletiminde kullanilan semboller. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik
Temel Seviye TP 601 Ogretim Kitab:.)
4.2.9 Olgme cihazlar
Devre semalannda 6l¢gme cihazlan agagidaki gibi gosterilir.

Basing gostergesi @
Sicaklik gostergesi @
Debimetre ‘@7
Seviye gostergesi @

Sekil 4.13 Olgme cihazlarn. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitabu.)
4.2.10 Cihazlarm birlestirilmesi

Birden fazla cihazin bir birim olugturmasi halinde cihaz sembollerinin olugturdugu birimin
smirlan noktali ¢izgi ile dikdértgen seklinde gevrilip baglanti kapilan gosterilir.

..........

Sekil 4.14 Cihazlann birlegtirilmesi.
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4.2.11 Elektrik devre sembolleri

Bu sembollerden bazilan asagida gosterilmigtir.

Dogrultucu

N
Dogal miknatis n
Direng (genel) -+
Bobin (induktive)

—.
Isikh uyanc: ®

Kondansator “l .L‘

Topraklama (genel olarak)

'l‘-

Sekil 4.15 Elektrik devre sembolleri.
4.2.12 Devre elemanlan
Devre elemanlan temel fonksiyonlarina gore kapayici anahtar, agici anahtar ve degisme
anahtann olmak tizere birbirinden aynlir. Asafidaki semada odevlerin ¢6ziilmesi igin
gerekli olan semboller verilmigtir. Devre dokiimanlaninda kullanilan grafik sembollerin
tam listesi DIN 40 900 T 7 de bulunabilir.

| : y
Agict, dénuste
\ Kapayre! %:7 kapama gecikmeli

! L. !
‘v—\ Kapayict, tutmali \| Degistirici

Kapayici, kapama gecikmeli E'V'

| Kumanda anahtan
\ kapayict

[
' Sinir anahtan
Agici é\

“r‘ Sinir anahtarn (kuman-
Agict, tutmali il

da edilmis kapayici)

Sekil 4.16 Devre elemanlan. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitabu.)
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4.2.13 Elektromekanik tahrik elemanlan
Elektromekanik tahrik elemanlan iginde rolenin ya da kontaktérlerin 6nemli rolii vardir.
Onemli rdle gesitlerinin sembolleri agagida 6zet olarak verilmigtir.

i

Réle, koruyucu role :

Gecikmeli birakan role H:

Gecikmeli geken role ¢ _k—

Elektromanyetik kumandah L _37

(selenoid) valf — /)

ginkgi:ylcm ve bir agicisi :_ _\\_ _\\|_ _ ﬁ{ _ j{

Sekil 4.17 Elektromekanik tahrik elemanlan. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel
Seviye TP 601 Ogretim Kitab:.)

4.2.14 Algilayicilar
Yaklagmaya duyarli elemanlar bir blok sembol ile gosterilir. Algilayicilanin etki sekilleri

bir blok sembol iginde verilebilir.
I

Algilayict, blok sembol B
T
|
P
Algilayici, indiktif B
—
f
Algilayicy, kapasitif s
H =
T
1
Algilayicy, optik v
o
T
Algilayici, manyetik B
bd

Sekil 4.18 Algilayicilar. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitab:.)
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4.3 Devre Semasmda Gosterme

Hidrolik devre semasi bir elektro hidrolik sistemin gii¢ bolimiiniin yapisim gdsterir.
Semboller ve isaretler yardimiyla her yapt elemammnin birbiriyle nasil bagh oldugu
gosterilir. Devre gsemasinin ¢iziminde yapi elemanlannin hacim itibariyle bulunduklan
konum dikkate alinmaz. Bu ayn bir konum gemasinda gosterilir. Sistemin yap elemanlar
devre semasinda enerji akig yonii dikkate alinarak agagidaki gibi gosterilir.

Asagida — enerji besleme birimi

Ortada — enerji kontrol birimi

Yukanda — tahrik birimi

Yonlendirme valfleri mamkin oldufu kadar yatay konumda hatlar dogrusal ve
kesismeyecek sgekilde gosterilmelidir. Tim elemanlann baglantisinda baglangig
konumunun esas alinmasina dikkat edilmelidir.

Sistemin sakin konumu

Sistemde enerji yoktur. Sistem elemanlarinin konumu ya sisteme bagli olarak yada imalatc:

firma tarafindan belirlenir.

Yapi1 elemanlarinin sakin konumu )
Bu konum hareketli elemanlarin kumanda edilmeksizin kendiliginden aldifs konuma denir.

Normal konum
Sisteme enerji verilmis ve yapi elemanlan 6nceden belirlenmis konumlarim almstir.

Baslangic konumu
Baglangi¢ konumu yap1 elemanlan is akiginin baglamasi igin gerekli olan konumdadir. Bu

konum baglangig sartinin yerine getirilmesi ile gergeklegir.

Baslangi¢ sart1
Bu sart sakin konumdan baslangig konumuna gelebilmek igin gerekli olan adimlan igerir.
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Birden fazla is elemanindan olugan kontrol sistemlerinde herbir is elemam ayr bir kontrol
zinciri geklinde ele alinabilir. Bu zincirler miimkiin oldufu kadar harecket sirasimm takip
edecek sekilde yan yana gizilmelidir.

Bir is elemam ve buna ait enerji kontrol birimi bir kontrol zinciri olugturur. Genis kapsamli
kontrol 6devleri birgok kontrol zincirinden meydana gelir. Bunlann devre semasinda yan

yana yerlestirilmesi ve bir sira numarasi ile igsaretlenmesi gerekir.

Kontrol zinciri | Kontrol zinciri I Kontro! zinciri Il
Kaldirma silindiri Egme silindici Merkezleme silindiri
1.0 (A.Z1) 20(8.22) 30{CZ3)

i

22
L'Qﬁv«

S
OR

Sekil 4.19 Kontrol zincirleri. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitab.)
Enerji besleme birimi birgok kontrol zincirini besledifinden herhangi birine dahil
edilemez. Bu nedenle daima sifir sira numarasi ile isaretlenir. Kontrol zincirleri de sirasiyla

1, 2,3, vs. seklinde numaralanir.

Sayilarla tanimlama
Bir kontrol zincirinin her yapi elemam zincirin sira numarasi ve elemana ait kod

numarasindan olusan bir cihaz numaras: ile tammlamir. Sayilarla tammlama degisik
sekillerde yapilabilir. Burada iki kisim ele alinacaktir.

1. Sirayla numaralama: Bu tarzda numaralama kangik kontrol ddevleri igin ve bilhassa
zincirler arasi ¢akigmalar nedeniyle ikinci sistemin uygulanmamasi1 durumunda tavsiye
edilir.

2. Bu sistemde tamimlayici numara ilgili gurup numarasi ve gurup i¢inde takip edilen stra
numarasindan olugur. (Om: 4.12 numarasi 4. gurubun 12. elemamm ifade eder.)
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4.3.1 Gurup siniflandirmas:

Gurup 0: Enerji besleme biriminin bitiin elemaniarn.
Gurup 1, 2, 3...: Herbir kontrol zincirinin tanimlanmasi. (Normal olarak her silindir

i¢in bir gurup numarast)

4.3.2 Sirayla numaralama sistemi

0 Is elemam, 6rn:  1.0,2.0

d Son kontrol elemanlan, 6rm: 1.1, 2.1

2, .4 (Cift sayilar) ilgili is elemaninin ileri hareketini etkileyen tiim elemanlar, 6m:
12,24

3,5 (Tek sayilar) ilgili is elemammnin geri hareketini etkileyen tiim elemanlar, 6rmn:
13,23 -

.01, .02 is elemani ve son kontrol elemani arasindaki elemanlar, 6m: Akis kontrol

valfi, 6rn: 1.01 , 1.02

Bu sistemin avantaji, makine bakimcisinin eleman numarasindan hareketle hangi sinyalin

etkisinin ne olacagim kolayca tespit edebilmesidir.

Elemanlann ve baglantilann nasil kodlanacagi DIN 24 347 de ornek devre gsemalan ile
gosterilmistir. Bu normda elemanlann ve son kontrol elemanlarinin kodlanmasinda
yukarida belirtilen sirayla kodlama sisteminin kurallanina uyma sarti yoktur. Bir kontrol
zincin igerisindeki kod numaralan tahrik birimine dogru giderek artacak sekilde verilir. Bu
normda ek olarak 6rnek bir parga listesi verilmigtir.

Omegin 2.0 numarali silindirde bir anza varsa bunun 2. gurupta ve ilk rakami 2 olan

elemanlarda aranmas gerekir.

Tahrik birimine ait yap:1 elemanlan ilave olarak harflerle de tamimlanabilir. Silindirler
ornek olarak S veya HS (S1, S2, S3 vs.) veya sirasiyla A, B, C vs ile motorlar isc HM veya
M ile belirtilebilir. Tamamlayct olarak devre semasinda pompalar, basing kontrol valflari,
basing gostergeleri, silindirler, hidromotorlar, boru ve hortum baglantilan igin ilave bilgiler
olabilir. Devre semasinin nasil hazirlanacag: ve igermesi gereken bilgiler DIN 24 347 de

iglenmigtir. Ayrica genis bir parga listesi bulunmaktadir.



31

Her cihaz bir cihaz numarasi ile tammlanmgtr. Bu numara kontrol zincirinin sira

numarasindan ve bunu takip eden kod numarasindan olusur.

Kon. |Adet Eleman adi Tip ve stancart anumi imaiatct:Géndaren
Firma Gizen Ismariayan Grp | Sayfa | Torlam
03 4 sayfa
4
Tarin Siparig-Nr.
Tip Kontrel eden Gizim Nr.
Sir hidroiik sisteme ait
Envanter-Nr. ornek eleman fistesi
Nr. | Degisurme |Tarih |lsim

Sekil 4.20 Sirayla numaralama tablosu. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye
TP 601 Opretim Kitab.)

4.3.3 Elektrik devre semasi

Valflerin selenoid bobini, hidrolik gii¢ birimi ve elektrik igaret birimi arasinda bir arabirim
olugturur. Bu selenoid bobinlerin nasil uyanlaca§i — akim semasi denilen — devre semasina
bakarak anlagiir. Akim semast bir devreyi tim aynntilaniyla hatlari ve baglant:
noktalaniyla detayl olarak gosterme seklidir. Burada hacimsel konum ve her birimin ve
cihazin birbiriyle olan mekanik iligkisi dikkate alinmaz. Devre teknifine gére valflerin
selenoid bobinlerini dogrudan bir anahtar iizerinden yada dolayh olarak réleler tizerinden
gerilimle beslemek miimkiindir.

Dogrudan kontrol Dolayl kontrol

T

1
fool s . K1
81{:‘“'\ S1r \

Y [7_}2\;'& X

Sekil 4.21 Dogrudan ve dolayh kontrol. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye
TP 601 Ogretim Kitabs.)
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 Elektriksel kontrollerde sadece dolayh uyarma yolu kullanilacaktir. Bunun avantaji girig
elemanindan (anahtar, basmah digme, algilayici vs.) elde edilen isaretlerin bagka
fonksiyonlarla da birlestirilebilmesidir. Bu nedenle kontrol akim devresi (rolelerin
baglandif devre) ve ana akim devresi (valf selenoidlerinin devresi) birbirinden ayrlir.
Genisletilmis sistemlerde akim gemasimin ¢ok uzun ve geni§ kapsamli olmasimin 6niine
gegebilmek igin uygun sekilde daha kiigik akim gemalarina ayirmak gerekir. Ornek olarak,
akim semalan tahrik elemanlan, sistem finiteleri gibi fonksiyon guruplarna bolinebilir.

4.3.4 Akim semasi

Akim gemasi, yatay siralanmis gerilim ¢izgilerinden ve sirasiyla soldan saga dogru
siralanmg dikey akim yollarindan olugur. Biitiin devre elemanlan her zaman gerilimsiz
durumda gosterilir. Eger mutlaka fakli gosterme sekli kullanmak gerekiyorsa bu, akim
semasinda gosterilmelidir. Devre sembollerindeki hareket yonti sembolik olarak resim
tuizerinde soldan saga dogrudur.

I 220v .
|
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i 2 3 = 5 S
GL - 3) —e o . -
a0 ‘ \
Sty »(\ «1\\ »(2\\ <3 \\ (2\
T A R
L |
 — — [ I
; s %
i i '
s / :»<3L/7 ! K1
i f i
P Al Al |
Ky ! K2 : Y1}Z}-XY2 -
3 © Y] A2 ]
- — B SR — e - -
- ! Loy
e it 1
D i -
7 i3 ‘I 5
1

Sekil 4.22 Akim semasi(Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601 Ogretim
Kitabi.)



33

A: Kontrol gerilimi

B: Bilgi igerikli kontrol gerilimi
C: Alt nokta ileticisi

D:

Rélenin diger agic1 veya kapayicisinin hangi akim yolunda oldugunu sayarak
gosteren devre elemanlar tablosu

F1: Termik koruma rélesi

T: Transformator

F2, F3 : Sigortalar

GI: Dogrultucu

1, 2, 3 : Akim yolu numarasi

K1: Roleler ya da réle kontaklan

S0, S1 : Anahtar

y1 : Om: Selenoid valf bobini

4.3.5 Yardimci akim devreleri icin devre elemanlarimin baglant: yerlerinin tanim

Yardimc: devre elemanlanimn baglanti kapilan (role kontaklar) iki rakamh sayilarla
gosterilir:
e Birler basamagindaki rakam fonksiyon numarasidir.

e Onlar basamagindaki rakam sira numarasidir.

Fonksiyon numarasi olarak agicilara 1 ve 2, kapaticilara 3 ve 4 rakamlan verilir.
Degistirme anahtan ise 1, 2, ve 4 numaralaniyla gosterilir. Daha detayli agiklamalar igin
DIN EN 50 005, 50 011-13 te verilmisgtir.

1 \13 NINE I
ST P H I

Agict Kapayicl Degistirici
Kapayici
— Kumanda yéni yanhg
Sekil 4.23 Anahtarlar. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601 Ogretim
Kitabi.)

Bir devre elemamna ait baglanti kapilan ayni sira numarasi ile belirlenir. Burada aym

fonksiyona ait biitiin devre elemanlarmin sira numaralan farkli olmalidir.
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..................

11 13 32 34 P
12 \ 14 35 (

Acici Kapayici Degistirici Kapaytci

——— @ Kumanda yoéni

Sekil 4.24 Anahtarlar. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601 Ogretim
Kitab1.)

Kullanilan cihazlar DIN 40 719 a gore belirtilmelidir. Baglanti sembolleri devre

semboliinin saginda cihaz sembolleri ise solunda olmalidir. Sayet bir réle mevcutsa ait

oldugu akim yolunun altinda devre elemanlan tablosu denilen yerde réleye ait kontaklar

belirtilir. Burada agic1 ve kapayici fonksiyonlar kod harfiyle ya da karsilik gelen devre

sembolityle belirtilir. Kontak semboliiniin altindaki sayilar kontaklarin bagl bulundugu

akim yolu numarasim gésterir.

Akim gizgissi 2 de
kapayict kontak
Akim gizgisi 5 de
agict kontak

Sekil 4.25 Anahtarlar. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601 Ogretim
Kitabi.)

4.3.6 Fonksiyon semalari

Kontrol amaciyla mekanigin, pndmatigin, hidroligin, elektriin veya bunlarin birarada
kullaniimas: durumunda haraket ve isaret akisim gostermek igin fonksiyon gemalan
kullanilir, VDI 3260, hareket semasim ve kontrol semasimi birbirinden ayirmaktadir.
Kontrol semasinda herbir kontrol elemanimin konumu hakkinda bilgi verilirken, hareket
semasinda, bir is elemaninin yolu gosterilir. Her iki sema birlikte fonksiyon semas: olarak

adlandinhr.
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4.3.7 Hareket semalan
Yol - adim semasi
Bunun igerisinde i elemanlarinin ig akigt gosterilir. Burada her adima bagh olarak alinan
yol kaydedilir. Bu anlamda adim bir iy elemamnin konumunun degigmesini belirtir. Bir
kontrol devresinde birden fazla is elemam varsa o0 zaman bunlar aym sekilde gosterilir ve
birbiri altina ¢izilir. Akigtaki iligki adimlar aracilifiyla olugturulur.

1 2 3 4 5=1

leri
Silindir A
Geri
t Yol Adimlar —_—
Sekil 4.26 Yol - adim gsemasi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601

Ogretim Kitab1.)

Yol — zaman semasi
Burada bir yap1 elemanimin yer degistirmesi zamana bagh olarak iglenir. Yol — adim
semasmin aksine burada t zamam Olgege islenir ve hareket akigi sirasinda elemanlar

arasinda zamansal baglant1 gésterilmis olur.

1 2 4=1

3

. |

1 leri |
Silindir A \
l

0 Geri ISSREEEERRESRERRARE

Zaman [t] ——=

Sekil 4.27 Yol - zaman semasi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitab1.)

Kontrol semalar:

Devre semasinda isaret giriy elemanlannin ve isaret isleme elemanlanmn g¢alisma

durumlan adimlar Gizerine yazilir. Anahtarlama siireleri burada dikkate alinmaz. Burada

elemanin normal konumu 6nemlidir ve kontrol semasinda belirtilmelidir, 6rn: agik, kapali,

isaret durumu O veya 1. Kontrol semasinin hareket semasi ile baglantili olarak hazirlanmasi

tavsiye edilir.
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. 1 (agik)
Isaret
verici o (kapal)

Durum Adimlar ——

Sekil 4.28 Yol - adim semast. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Opretim Kitabi.)

Eger her iki sema hareket gemasi ve kontrol semas: birlikte ¢izilirse (VDI 3260 ta
belirtilen) fonksiyon semas: ortaya gtkar.

4.4 Kontrol Odevinin Coziimiinde Izlenecek Yol

Verilen bir kontrol 6devinden hareketle bu 6devin ¢oziimii olan elektrohidrolik sisteme

nasil gelinir?
1 2 3 4 5 6 7=1
S2
S2
1 (31) (81)
Silindir A
s7 0 S‘(ao)
Basglatma ] (b1) S1 S4(b1)
- 541 (00)
Silindir B s3
0 S3(b0)
(c1)
o6 S6(ct)
Silindir C
0 : S5(c0
rau {c0)
(c0)
1
St
0
1
82
0
1
S3
0
1
S4
0
1
S5

0

Sekil 4.29 Fonksiyon semasi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitab1.)
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Bir 6devin ¢oziimiinde izlenecek yol mantiksal acimlarla bélintr ve bunlar teker teker ele
alimp ¢oziiliir. Bu kisimda dort adimdan olugan bayle bir tasan gelistirilmigtir.

Kontrol édevi

1. Adim

On dastinceler

o\

Ddstncelerin sekillendiriimesi

o

Sistemin yapimi

|
4. Adim v

Sistemin testi ve
sonuclarin degerlendiriimesi

Sekil 4.30 Bir kontrol d6devinin ¢éziimiinde izlenecek yol. (Merkle, D, (1991),
Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601 Ogretim Kitabi.)

Kontroliin hangi fonksiyonlarn yerine getirmesi gerekir?

Kontroliin gergeklestirilebilmesi ve galigmasinin test edilebilmesi i¢in kontrol ¢devinin tam

olarak anlagilmas: gerekir. Bunun igin agafidaki sorulara cevap aranmahdir.

e Hangi tiir hareket — dogrusal veya doner — isteniyor.

e Gerekli olan adimlanin sayis1 nedir. Bir bagka deyisle ka¢ adet is elemam
kullanmilacaktir.

e Hareketlerin birlikte etkisi ne olacaktir.

e Gerekli olan elektrik elemanlan hangileridir.
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Hangi hareketlerin gerekli oldufu acik olarak biliniyorsa sistemin boyutlan belirlenebilir.
Gerekli kuvvetleri veya momentleri, mzlan veya devir sayilarini, hacimsel debileri veya
basinglan tespit etmek igin tiketiciden (is eleman) hareketle geriye dogru enerji besleme

birimi hesaplanir.

Bu diisiinceleri gergeklestirmek ve ddevin anlagilmasim saglamak igin gerekli olan teorik
bilgiler edinilmelidir.

Hareketlerin akigin1 anlagilir bir gekilde gosterebilmek igin grafik diyagramlar kullamlir.
Yol — adim diyagram i§ elemanlarinin hareketini ilgili adimlara bagh olarak gosterir. Yol
— zaman diyagraminda is elemanlannin hareketi zamana bagl olarak gosterilir. VDI
talimatnamesi 3260 a gore hazirlanan fonksiyon diyagramm kontrol teknigindeki
hareketlerin birbiriyle baglantili olarak isleyigini gostermede kullamlir ve fonksiyon

planinin hazirlanmasinda esas alimabilir.

Bundan sonra kontrol sisteminin yapiminda 6nemli bir yeri olan elektrik ve hidrolik devre
semasinin hazirlanmasi gerekir. Devre semasinin hazirlanmasinda daha 6nce ele alinan
elektrik ve hidrolik devre elemanlaninin sembolleri ve gizim kurallan dikkate alinmalidir.

Devre semas: hazirlandiktan sonra 1yice gozden gegirilmelidir. Bu sekilde devre semasi ile
belirtilen kontrol sisteminin 6devde verilen fonksiyonlari gergeklestirdifi kesinlik

kazanmahdir.

Odevin ¢oziimii igin bir bagka deyisle kontrol sisteminin yapim: igin devre semasi ve ilgili
yapt clemanlan yardimiyla pratik olarak sistemin nasil gergeklestirilecegi agiklik
kazanmalidir. Bununla ilgili olarak devre semasinin kullanilan cihazlara ait teknik bilgiler
ve tanitici numaralarla tamamlanmasi gerekir. Cihazlann ayarlanmasina iligkin degerler

devre semasinda belirtilmelidir.

Bunu takiben parga listesinin hazirlanmas: gerekir. Bu listede sistemin pratik olarak
gergeklestirmesi igin gerekli tim yapr elemanlan agagida belirtilen bilgileri igerecek
sekilde biraraya toplanir.

e Konum numarasi

¢ Eleman sayisi

e Fleman adi
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Sistemin yapiminda sistematik bir yol takip edilmelidir.

Givenlik talimatnamesi

Devre semalan hazirlanmahdir

Yap: elemanlar parga listesine gore hazirlanmalidir

Yapim i¢in takip edilecek siraya mutlaka uymahdir. Isaret kontrol boliminde isaret
girisi, isaret isleme, igaret enerji beslemesinden enerji kontrol boliimiine; hidrolik giig
boliimiinde enerji besleme birimi, enerji kontrol boliimiinden tahrik birimine yada tersi.
Monte edilen cihazlar devre semasinda adim adim isaretlenmelidir.

Biitiin cihazlar hatta boru, hortum, ve kablo baglantilan belirtilmelidir.

Cihazlar adim adim devre semasinda verilen degerlere ayarlanmalidir.(basing, hacimsel
debi, elektrik gerilimi)

Montaj isleminde ve yapi elemanlarinin baglanmasinda bazi temel kurallara dikkat
edilmesi gerekir.

Sistem yapildiktan sonra pratik olarak sistemin fonksiyonlar test edilebilir. Bu test ile

birlikte igletme sartlarinin da istenmesi halinde bunun igin gerekli olan belgelerin (deger

tablolari, diyagramlar) hazirlanmas: gerekir.

Sistemi ¢alhisirmadan Once baglantilar ve yapi elemanlan bir kez daha iyice kontrol

edilmelidir. Sorunsuz bir igletme i¢in sistemin igletmeye alinmasinda yapilanlar biyik
onem tagir. Bu konuda agagidaki hususlara dikkat edilmesi gerekir.

Yag miktan kontrol edilmeli, gerekirse istenilen yag ¢esidi dikkate alinarak yag ilave
edilineli, bu arada muhtemel bir kirlenmeye kars1 filtre kullanilmalidir.

Pompanin havasi alinmali bunun i¢in pompa yag ile doldurulmalidur.

Elektrikli tahrik motorunun dénme yonii kontrol edilmelidir.

Tam valfler baslangi¢ konumuna getirilmelidir.

Basing kontrol ve akis kontrol valflei mimkiin oldugu kadar kiigik degerlere
ayarlanmalidir. Aym gey ayarlanabilir pompanin basing ayarlama elemanlan igin de
gegerhidir.

Gerektigi takdirde sistem temizleme yagi ile c¢abstinlmalidir, sonra filtre
yenilenmelidir.

Yeni yag konmal: sistemin havasi tekrar alinmalidir.

Akigkan seviyesi kontrol edilmelidir.

Elektrik kablolan gozden gegirilmelidir.
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e Her yap1 elemaninin baglant1 anahtarlan kontrol edilmelidir.
e [lk islemin testi diigtirtilmis basing ve hacimsel debi ile yapilmalidir.

o Isletme degerleri ayarlanmalidir.

Bundan sonra islemlerin test edilmesine ve dlgmelere baglanabilir. Test esnasinda istenilen
degerlerin tespiti yapilmali ve elde edilen degerler kaydedilmelidir. Bununla birlikte bir
kabul protokoli diizenlenmesi tavsiye edilir.

4.5 Tek etkili Silindirin Tahrik ve Kontrolii

Asagidaki 6rnek problemlerin ¢ozillebilmesi igin su cibazlar hakkinda temel bilgilerin
olmas1 gereklidir. Tahrik motorundan olusan hidrolik giic birimi, emme filtreli hidrolik
pompa, emniyet basing sinirlama valfi, yag tanki ve istenilen basinca ayarlanabilen basing

sinirlama valfi.

Sekil 4.31 Hidrolik giig birimi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitabi.)

Problem:

Metal levhalarin soguk haddelenmesinde haddeleme isleminden sonra soguk
sekillendirilmis pargalarin diizeltilmesi i¢in bir kademe konulmustur. Metal levha tstiinde
donen bir baski merdanesinin afuligiyla dizeltilmektedir. Gelen levhanin bask:
merdanesiyle garpigmamasi igin bunun tek etkili bir silindirle yukan kaldinlmas: gerekir.
Bu silindir, bir digmeye basinca ileri hareket etmeli ve diigme birakilinca geri gelmelidir.

Bu dmekte hidrolik eleman olarak tek etkili bir silindir ve manyetik olarak kumanda edilen
3/2-(selenoid) yonlendirme valfi kullamlacaktir.
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Malzeme akis!

ol

Talagsiz gekillendirme

- [ ]

Sekil 4.32 Soguk hadde tertibati. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP
601 Ogretim Kitab.)
Tek etkili silindir kullamldigindan bu silindirin tahrik ve kontrolii igin 3/2-ydnlendirme
valfi selenoid kumandali ve yay geri itmeli olmalidir.

Selenoid kumandal valfin anahtarlama konumu bir selenoid yardimiyla degistirilebilir.
Ongorillen gerilimin bobine verilmesiyle bir manyetik alan olusur. Bu manyetik alandan
dolayr kodla meydana gelen kuvvet yonlendirme valfinin pistonunu yay kuvvetine zit
yonde iter ve boylelikle anahtarlama konumu degismis olur. Gerilimin ortadan kalkmasiyla
manyetik alan kaybolur ve higbir kuvvet etki etmez. Boylece kurma yayi vasitasiyla piston
tekrar sakin konumuna gelir. En ¢ok kullanilan valfler, 24 V’ luk dogru akimla kontrol
edilir. Bu yiizden isaret kontrol biriminin gergeklestirilebilmesi icin bir gii¢ kaynafina
ihtiyag vardir. Giig kaynaginin semboli bu aligtirmada devre semasinda ¢izilmigtir.

Degistirici kontakta agma ve kapama isi bir gévde altinda toplanmigtir. Digmeye basilinca
acic1 kontak serbest kalir ve devre agilir. Ayn1 anda kapama kontagina bagh olan devre

kapanir.

Coziim:

Metal levhalarin sofuk haddelenmesinde sekil verme isleminden sonra sekillenmis
pargalarin dizeltilmesi i¢in bir kademe konulmugtur. Metal levha, ustiinde donen bir bask:
merdanesinin afirhifiyla dizeltilir. Gelen pargalann ¢arpmamasi igin baski merdanesi
islemin baglangicinda yukan kaldinimalidir. Baski merdanesinin kaldirilmas: igin tek etkili
bir silindir kullamlacaktir. Bir digmeye basilinca silindir ileri hareket etmeli ve digme
birakildiginda merdanenin agirhifiyla geri gelmelidir.



42

1.0
1.1 A
Y1
@ val [k
Pl LT
O
[ nta 4 P . .
05 | | 04 ® .
U ! W\/ 1 0.2 0.1

]

i

io.sr“ A N
i !
i i

Sekil 4.33 Hidrolik devre gemasi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP
601 Ogretim Kitab1.)
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Sekil 4.34 Elektrik devre semast. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP
601 Ogretim Kitabi.)
Selenoid valfin, anlatildifr gekilde dogrudan kontroliinde digme siirekli kullamimda bile
1sinma ve kontak yanmasi sonucu bozulmayacak sekilde boyutlandinimalidir. Selenoid
valfin giig tiketiminin 31 W oldugunu varsayalim. Asagidaki tabloda kontak
yiiklenebilirligi farkli olan G¢ digme verilmigtir.

Selenoid valfin gii¢ tikketimi 31 W dir. 24 V luk bir gerilimde kontaklar en az 31/24 = 1,3A
ile yiklenebilir olmalidir. Buna gére 2 ve 3 numaral: diigmeler kullanilmahdir. 2 numarah
digmenin kapayicis1 olmadifindan dolayr bu Ornekte sadece 1 numarali digme
kullamlabilir,
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Problem:

Bir onceki Ornekte gergeklestirilen selenoid valfin dogrudan tetiklenmesi sadece
aligtrmada kullanma kogullanna uygundur. Selenoid valfin bobinden akan nispeten yiiksek
akim diigmeden ve hatlardan akar. Bu demektir ki, kontaklar ve hatlar bu yiiklenmeyi
kaldiracak sekilde boyutlandiriimahdir. Isaret girigi kigik guglerle gergeklestirilmeldir ki
kiigiik elemanlar ve ince hatlar kullanilabilsin. Bu yiizden gii¢ biriminin kontrol ve tahrik
edilebilmesi igin isaret giiglendirilmelidir.

Onceki 6regin elektrik devresi su gekilde degistirilmelidir. Isletilmesi gereken ¢ahgtirma
dugmesi bir roleyi tetiklemeli ve rolenin kontaklan valfin selenoid bobinini
anahtarlamalidir. Isletme sirasinda diigmenin birakilmasiyla merdane metal plaka tizerine
¢ok hizh garpar. Devre yemasini bir valf daha ekleyerek genigletmeliyiz. Hacimsel debi bu
valfin iginden silindire engellenmeden akabilmelidir. Hacimsel debinin kisilmasi doniig
strokunda gergeklesmelidir.

Elektromanyetik anahtarlar réleler ve kontaktorler olmak dizere ikiye ayrilirlar. Rélede bir
klape kolu ve tek tarafli bir kontak ayrim vardir. Kontaktorde ise bir strok kolu ve ¢ift
tarafli kontak ayrimu vardir. Genelde gok biiyiik giigler kontaktorle anahtarlanir.

Elektromanyetik anahtarlar bir selenoidden meydana gelir. Bu selenoidin hareketli kolu
vasitasiyla biyikligine gore belirli sayida kontak kumanda edilir. Bobin iginden akim
gectifi zaman kolu geken bir manyetik alan olugur. Akim kesildiginde kol yay kuvveti ile
geri doner. Kontak takimindaki kontaklar agici, kapayici yada degistirici olarak tasarlanmig
olabilir. Bu drnekte roleler kullamlmigtir.

Devre semasindaki roleler K harfi ve sirayla giden bir numaralama sistemi ile gosterilir.
Ornegin X1, K2, vs. Bobin baglantilani A1 ve A2 ile gosterilir. Kontaklar giriste ve gikista
bir sira numarastyla belirtilir (DIN EN 50 005, 50 011-13). Birden fazla kontak varsa bu

rakamin 6niine bir sira numarasi gelir.
13 23 31 4t
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Sekil 4.35 Elektrik devre semasi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP
601 Ogretim Kitabi.)
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Coztm:

Birinci Ornekteki selenoid valfin dogrudan kontrolii sadece aligttrmada kullanma
kosullarina uygundur. Selenoid valfin bobininden akan nispeten yiiksek akim diigmeden
iletim hatlarina da akar. Bu sebeple kontaklar ve iletim hatlann da bu yike gore
boyutlandirilmalidir. Daha kigiik yap: elemanlarmin kullamlabilmesi igin igaret girigi
kiigiik giiclerle yapilir. Bu sebeple isaretin giglendirilmesi gerekir.

Birinci 6megin elektrik devresi agafidaki sekilde degistirilmelidir: Kumanda edilmesi
gereken calistirma diigmesi bir roleyi tetiklemeli ve rolenin kontaklar valfin selenoid
bobini uyarmalidir. Isletme sirasinda digmenin birakilmasiyla merdane metal plaka
tizerine ¢ok hizli ¢arpar. Devre semasim, bir valf daha ekleyerek genisletmek gerekir.
Fakat, hacimsel debi bu valfin iginden silindire engellenmeden akabilmelidir. Debi donis
strokunda kisilmalidir.
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Sekil 4.36 Hidrolik devre gemast. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP
601 Opretim Kitabu.)

Tek yonla akis kontrol valfi devreye takilarak devre tamamlanir. Bu valf yonlendirme
valfinin 6niine ya da arkasina takilabilir. Kistimanin silindire dogrudan etki edebilmesi igin
kisma valfi mimkiin oldugunca silindire yakin monte edilir. Aym gekilde yonlendirme
valfi de bir kisma noktasi olusturur, ancak bu kisma ihmal edilebilir.
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Sekil 4.37 Elektrik devre semasi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP
601 Ogretim Kitabi.)

Isaret kontrol bolimiinde 1 ve 2 numarah akim yollar1 kontrol devresini olusturur. Bu
devrede ana salter SO ve S1 diigmeleri (kapatici) ve K1 rélesi vardir. 3 numarali akim yolu
enerji kontrol birimiyle arabirim olusturur ve ana akim devresini meydana getirir (enerji

devresi).

Ana salter SO anahtarlanmigsa ve S1 diigmesine basilmigsa K1 rolesi 2 numarali akim
yolunu kapatir ve K1 in 3 numarali akim yolunu kapatir. Boylece 3/2 selenoid yonlendirme
valfinin bobini uyarilir. Silindirin piston kolu ileri dogru hareket eder. Diigme birakilinca
K1 rolesinden olusan manyetik alan ortadan kalkar ve K1 kontag tekrar agilir. Selenoid
valfte artik bir gerilim yoktur. Yay vasitasiyla valf sakin konumuna geri gelir. Piston

merdanenin agirhiyla geri doner.

Bu iki 6rnekteki gibi olan kontrollere yonlendirici kontrol adi verilir.
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4.6 Cift Etkili Silindirin Tahrik ve Kontrolii

Problem:

Cekme presinde bir tankin gekillendirilmesi istenmektedir. Presin baglangi¢ konumunda
kalip geri konumdadir. Plaka yerlestirildiginde islem baglamg olur. Kalip agaf iner ve
tank tzerine bastirilir. Cift etkili bir silindir kullanildiginda, sakin durumda ve ana salter
kapaliyken (normal konum) ileri konumda olmalidir. Ayarlama iglemleri sirasinda geri
strok istege bagli olarak ger¢eklestirilmelidir. Yani piston geri hareketini tamamlayana
kadar bir diifmeye basiimalidir.

Cift etkili silindir 4/2-yonlendirme valfi ile tahrik ve kontrol edilmelidir. Hacimsel debinin
yoni, valfe kumanda edilmesiyle ters yonde donecefinden burada giris igaretinin tersinin
alinmast bir bagka deyisle timlenmesi gerekmektedir. Girig igaretinin tiimlenmesi 6rnegin
ilk boliminde elektrik devre semasinda, ikinci bolimde ise hidrolik devre semasinda
gergeklestirilmelidir.

Sekil 4.38 Hidrolik pres.
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Bilgilendirme:

Cekme takozunun ileri strok ve geri strok hareketlerini gergeklestirebilmesi ve her iki
yonde de hidrolik olarak galigabilmesi igin ¢ift etkili bir silindir kullamhir. Yonin ileri
hareketten geri harekete donmesi en basit olarak bir 4/2-selenoid yonlendirme valfi ile
gergeklestirilir. Efer bu 6mnekte istenildigi gibi sistemin baslangic konumunda zorunlu
olarak bir i§ elemaninin belirli bir son konumunu almas: gerekiyorsa bu durumda yay geri
itmeli valfler kullamlir. Burada 4/2-selenoid yonlendirme valfi tercih edilmigtir. Ciinkd
sisteme enerji verildiginde silindirin arzu edilen konumda kalmasi veya bu konumu almas
bu valf ile saglanir.

1 Goévde 5 Kirlenmeye kars elastik koruyucu
2 Aksiyal strlcl (piston surict) 6 Anker

3 Kontrpol pistonu 7 Bobin

4 Elle yardimci kumanda (zoruniu 8 Geri gelirme yay!

kumanda) :

Sekil 4.39 4/2 selenoid yonlendirme valfi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel
Seviye TP 601 Ogretim Kitaba.)

Gosterilen 4/2 yonlendirme valfi elektro manyetik kumandali ve yay geri itmelidir. Burada
kullanilan dogru akim selenodi ‘yag iginde® calisan bir elektromiknatistir. Kol, yag iginde
galisir. Bu sayede daha az bir aginma, iyi bir sogutma ve yastiklanmig bir kol darbesi elde
edilir. Kol boglugunun tank kapusi ile baglantis1 vardir. Valfin iki 1§ baglant kapisi A ve B,
ve bir P basing tank ile T tank baglant: kapilan vardir. Sembolde gésterilen yardimci el
kumandas: daha basit gostermek igin genellikle gizilmez.
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Cozim:
ikinci 6rnekteki gekme takozu, tek etkili bir silindir ile yukan kaldinlmaktadir. Ancak
¢ekme takozunun piston kolunu geri getirmek icin agrlik kuvveti her zaman yeterli
olmadigindan ¢ift etkili bir silindir kullamilmahdir. Asagidaki kosullar aynen gegerlidir.

Hareketsiz durumda ve ana salter kapahyken (normal konum) piston ileri konumda
olmalidir. Ayarlama iglemleri sirasinda geri strok istege bagh olarak gerceklegmelidir.
Bagka bir deyisle piston kolu geri gelene kadar bir digmeye (S1) basilacaktir.

Cift etkili silindir 4/2 yonlendirme valfi ile kontrol edilmektedir. Hacimsel debinin yoni
diigmeye basilmak suretiyle tersine doner.

Girig isaretinin timlemesi abgtrmamn ilk boliminde elektrik devre gsemasinda
gergeklesmelidir. Buradaki elektrik devre semasinda isaret girigine degistirici fonksiyona

sahip bir diigme yerlestirilmelidir.

[saret timlemenin elektriksel olarak gergeklestinldigi ¢ozim:
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Sekil 4.40 Hidrolik devre semasi.
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Sekil 4.41 Elektrik devre gemasi.
Isaret timlemenin hidrolik olarak gerceklestirildigi ¢oziim:
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Sekil 4.42 Hidrolik devre semasu.
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Sekil 4.43 Elektrik devre semast.
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Problem:
Tank presleri igin darbe silindirinin piston ¢apim hesaplamak gerekmektedir. Tanklara
sekil verebilmek igin 10.000 N luk bir kuvvete (F1) ihtiyag vardir. Cekme takozunun kars:
kuvveti 500 N dur. Hidrolik gii¢ biriminde elde edilebilecek maksimum sistem basinci 160
bar dir. Basing simirlama valfinin agilma basinct 150 bar dir. Pompa debisi ise 16 1/dak dir.

Silindir gerekli piston gapimi hesaplayimz. Piston yiizeyinin piston halka yiizeyine oram
2/1 dir. Piston yiizeyinin hesaplanmasi i¢in asagida verilen basing kayiplan dikkate

alinmalhidir.

Boru hattindaki basing kayiplan:
10 bar (Ap, +Ap, ) ileri harekette

5 bar (Ap, +Ap,) geri harekette

Sekil 4.44 Hidrolik derin gekme presi.
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Yonlendirme valfindeki basing kaybimi debi karakteristik egrisinden okumaliyiz.
Silindirdeki sirtinme direnci 15 bardir. Boru hattindaki ve gekme takozunun valfindeki
basing kayiplart 500 N luk bir kars: kuvvetin iginde dikkate alinmigtir.

Aligtirmanin devamu olarak piston kolunun ileri hareket hizi ve boru hatlanindaki debi hizi
hesaplanacaktir. Boru hatti olarak AC 6 biyiklagii kullamlacaktir.

Bilgilendirme

Akan sivilarda akig yoninde bir basing diigiimi oldugu tespit edilmigtir. Bu basing diigimii
ortaya ¢gikan i¢ direngler yiiziinden meydana gelir ve akig hizimn artmasiyla ytkselir.
Uretici firma valflerdeki basing diigiimi igin debi karakteristik egrileri hazirlar. Boru
hattindaki direngler ya olgiiliir ya da tablolar yardimiyla yaklagik olarak hesaplanir. Basing
diigim besleme hattinin bagina ve sonuna birer basing dlger baglanarak 6lgalir. Iki deger
arasindaki fark basing diigtimiidiir.

Boru hattindaki akig hizinin biyiklagi ihmal edilemez. Eger iz gok biiyiikk olursa akig
diizgiin olmaz; girdapli hale gelir ve direng oldukga artar. Yani sistem ekonomik g¢alismaz
ve hidrolik akigkan ile devre elemanlan ¢ok fazla isinir.

Boru hatlarinda agafidaki akig hizlan agilmamahidir.

50 bar a kadar isletme basinci : 4,0 m/s
100 bar a kadar igletme basinci : 4,5 m/s
150 bar a kadar igletme basinct : 5,0 m/s
200 bar a kadar igletme basinci : 5,5 m/s
300 bar a kadar igletme basinct : 6,0 m/s

Basing sinirlama valfleri sakin konumda kapalidir. Sistemdeki basing, basing sinirlama
valfinin agilma simrina ulaghf an valf agilmaya baslar ve boylece hacimsel debinin bir
kismimin tanka agilmasi saglanir. Ayarlanmig en yiiksek basinca erigilene ve biitin
hacimsel debi tanka akana kadar basing artmaya devam eder.
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p [bar]

En ylksek basing
~ " 'Agilma basinct

| | | | | |
Qggy [dm/dak]

Sekil 4.45 Basing simirlama valflerinde basing artisi. (Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik
Temel Seviye TP 601 Ogretim Kitabi.)

Cozim:
Cizilmis olan devre ¢ift etkili silindirin tahrik ve kontroliinii ve meydana gelen basing
kayiplarim gostermektedir. 4/2 yonlendirme valfindeki basing kaybini bulmak i¢in agsagida

verilmig olan karakteristik egrisi kullamlmigtir.

Gerekli piston ¢apinin hesaplanmast:

F
=~ @

Verilenler:

lleri veya geri hareketteki direngler, yonlendirme valfindeki direngler ve silindirin
stirtiinme direnci ¢gikanlmak iizere, maksimum basing 150 bar.

Gerekli olan kuvvet, basing kuvveti F1 + karg1 kuvvet F2 den olusur.

Hizlanma ve yavaglama dikkate alinmaksizin piston kolunun iler strok hizinin

hesaplanmast:

Verilenler: Pompa debisi Q=16 I/dak ve yukanda hesaplanan piston ¢api.

Y
yv= y In
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Hesaplamalar:

Tank presleri igin pres kolunun piston ¢apinin hesaplanmas: gerekir.

Tanklara gekil verebilmek igin 20.000 N luk bir kuvvet gerekmektedir. Cekme takozunun

uyguladifn karg1 kuvvet 500 N, hidrolik gii¢ birimine ulagabilen maksimum sistem basinci
150 bar ve pompa debisi 16 V/dak duir.

Piston ytzeyinin halka ylizeyine oranminin 2:1 oldugu dikkate alinarak once silindirin
gerekli piston gapini ve sonra sekil verebilmek igin ulagilabilecek en yikksek kuvveti; bagka
bir deyisle piston kolunun ileri hareketindeki etkili kuvveti hesaplayacagiz.

Piston yiizeyinin hesaplanmasi i¢in asagida verilen basing kayiplan dikkate alinmahdir.
Boru hattindaki basing kayiplan 10 bar (Ap1+Ap2) ileri harekette ve 5 bar (Ap4+Ap6) geri

harekette. Yonlendirme valfindeki basing kaybi debi karakteristik egrisinden alinr.
Silindirdeki stirtiinme basinci 15 bar dur.

34 1

12 Q

30 {1/dak] v 25°C
] f e V :20 mm?2/s (cSY)
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Sekil 4.46 4/2 yonlendirme valfinin debi karakteristik egrisi. (Merkle, D., (1991),
Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601 Ogretim Kitab1.)
Alagkan, yonlendirme valfinden gegerken yapim seklinden 6tirii spesifik bazi basing
kayiplari olugur. Basing kaybi hacimsel debinin buyiklagine ve viskoziteye baghdr.

Basing kayiplari, kontrol pistonlarimn kontrol kenarlaninda ve valf kanallarinda akisin
yonlendirilmesinden 6tiirii meydana gelir.
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Sekil 4.47 Hidrolik devre semas1 (direnglerle). Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel

Seviye TP 601 Ogretim Kitabi.
Akigkanin valf tizerinden ( P den A ya ) silindire dogru 16 dm?/dak lik bir debi ile akisi
sirasinda valfie meydana gelen basing kaybi Ap2=85 bar olarak debi karakteristik
egrisinden okunur. Piston halka ylizeyinden geri gelen yag yonlendirme valfinde bir geri
basing olugmasina sebep olur. 2:1 lik yizey oramindan dolayr geri akan yagin debisi 8
dm®/dak olarak elde edilir. Tablodan buna karsilik gelen basing kayb: ise 3,8 bar olarak
bulunur. Yine yiizeyler arasi orandan dolay: bu 3,8 bardan geriye sadece 1,9 bar kalir. Aym
sekilde geri akan yagin debisinin boru hatlarinda olusturdugu toplam 5 barhik geri
basingtan sadece 2,5 bar dikkate alimr. Buna ek olarak silindirdeki 15 barlik sirtiinme
dikkate alinmalidir.

Piston ylizeyinin hesaplanmas: i¢in geriye kalan basing:
150-(10+85+15+19+25)=112,1bar

Emniyet acisindan segilen basing 110 bar = 1100 N/cm?
Gerekli kuvvet 10000 + 500 = 10500 N

p=F/A (I) ise A=F/p

A =10500 N/ 1100 N/cm?

A =9545 cm?

A= r/dised*=4.Alx

d= 1’ 4.9,545 d=3,436 cm =348 mm
V4
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DIN 24 334 ve DIN ISO 3320/3322 ile silindir gaplant normlandinimigtir. Bu normlara
gore 40 mm ¢api olan bir silindir segilir.

Piston kolunun ileri hareket hizinin hesaplanmas:
v=Q/A amn

A=04%7/4 ise A=1,257 dm?

v =16 dm*/dak / 1,257 dm?

v= 12,7 dm/dak

v =1.27 m/dak

Silindirler 12 dm/dak lik lzda galigtinlabilirler. 6 dm/dak hk hizdan daha bayik hizlarda

son konum yastiklamasi gerekir.

6 mm lik bir boruda meydana gelen akig hizinin hesaplanmasi:
v=Q/A (1)

A=d% r /4 ise A=28,2 mm?=0,00282 dm?*

v =16 dm*/dak / 0,00282 dm?

v=15673,75 dm/dak

v =567,3 m/dak

v=946 m/s

150 barlik basing hatlaninda en fazla 5 m/s lik akig hizlanna izin verilebilir. Bu nedenle
daha biiyiik boru ¢api (AC 10) ve daha uygun valf segilmelidir.

4.7 Mantik Baglantilar:

Mantiksal iglemler ikili isaretleri Boole cebri kurallarnina gore birlegen fonksiyonlardir.

Esdegerlilik (EVET)  Gings ve ¢ikig igaretleri ayn1 degere sahiptir.
Tamleme (HAYIR) Cikus isareti girig isaretiyle zit degere sahiptir.
Birlesim  (VE) Eger tium girig isaretlerinin degeri 1 ise

Cikis igaretinin degeri 1 dir.
Kesisim (VEYA)  En az bir girig igaretinin degeri 1 ise

Cikis isaretinin degeri 1 dir.

Bu temel fonksiyonlardan, TVE, TVEYA, DAR VEYA, DAR VE gibi tiim baglaglar elde
edilebilir.
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Ornek problem:

Enjeksiyonla dokiim sirasinda kapali dokiim kalibinda ¢ok yiiksek basinglar meydana gelir.
Bunlan kargilayabilmek igin mafsalli bir kalip tutma tertibati kullamimaktadir. Bu mafsalli
tutma tertibatimin tahrik ve kontrolii ¢ift etkili bir silindir vasitasiyla yapilacaktir. Eger
kalibin i¢inde dokim pargas: yoksa bir dagmeye siirekli basilarak kalip kapatilacaktir.
Dokiim pargasmin varlift mekanik bir sinir anahtan ile tespit edilir. Kalip kapaliysa
enjeksiyonla dokim iglemi otomatik olarak gergeklegir. Enjeksiyon islemi sonunda
dokimii tamamlanan parga ilgili sinir anahtarina kumanda eder ve dokiim kalib: tekrar

acilir. Parga alininca islem tekrarlamr.

S2

\ e
S =

e —— - - ——— - ——— o1

Ve I==:

‘o

Sekil 4.48 Enjeksiyon makinesi.
Bilgilendirme:
Isaret elemanlanindan gelen ‘Digme Basili’ ve ‘Dokiim Pargasi Var® isaretleri probleme
uygun olarak birbirleriyle birlestirilmelidir.

‘Dokiim Pargasi Var® isareti S2 sinir anahtan ile algilamir. Dokim kalibinda dokiim
par¢asinin  almamas:t durumunda islem yeniden baglayacagindan bu isaret ters
cevrilmelidir. Girig isaretinin ters ¢evrilmesi mantiksal tiimleme fonksiyonu olarak
tanimlanir. Bu timleme fonksiyonunun elektriksel olarak gergeklestirilmesi ‘agici’ devre

elemani ile saglanir.

Baslatma anahtan S1 ve simr anahtan S2 den gelen isaretlerin ikisinin de degeri 1 iken
akim akacak gekilde devre kurulacaksa, bu baglanti igin VE mantik elemam kullanihir.
Bayle bir devre elektroteknikte, ilgili elemanlarin seri baglanmasiyla saglanir.
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Cozim:

Enjeksiyonla dokiim sirasinda kapali dokiim kalibinda gok yiiksek basinglar meydana gelir.
Bunlan kargilayabilmek igin mafsalli kolu olan kapr kilit kelepgesi eklenecektir. Bu
mafsalli kolun isletilmesi ¢ift etkili bir silindir izerinden olacaktir. Eger dokiim kalibinda
hi¢ puskiirtme dokim pargasi yoksa bir diigmeye strekli basilarak puskirtme kalib:
kapatilacaktir. Dokiim parcasinin varhig mekanik bir sumr anahtan ile tesbit edilir. Kalip
kapaliysa piiskiirtme iglemi otomatik olarak gergeklesir. Islem sona erdikten sonra kontrol
anahtan ile kilit yeniden agilabilir.
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Sekil 4.49 Hidrolik devre semasi.

Kon. |Adet Eteman adi Tip ve standart tanimi ImalatcvGénderen

0.1 1 |Elektrik motoru

0.2 1 |Hidrolik pompa

03 1 |Basing sinirlama (emniyet) valfi

0.4 1 {Sistem basinciri sintrlama vaifi

0.5 1 {Manometre

1.0 1 |Gif etkili hidrolik sifindir

1.1 1 {4/3-selenod yonlendirme valfi

Sekil 4.50 Eleman listesi.
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Deger tablosu Devre semboli

St S2 K1

0| 0| 0 ST =

0 1 0 & — Ki
1 0| 0 S2 —C

1 1 1

Sekil 4.51 Mantik baglantis.
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Sekil 4.52 Elektrik devre semas.

Omek problem:

Is pargasmin konulup alinabilmesi igin, tav finmmn kazan kapag kisa bir siire igin
acilacaktir. Semada gosterilen durum planma gore firmin kazan kapag: ¢ift etkili bir
silindir yardimiyla istege bagli olarak acilmalidir. Silindirin tahrik ve kontrolii hem bir
basmali diifme iizerinden hem bir pedalla mimkin olmaldir. ligili anahtarin
birakilmasiyla silindir tekrar geri gelmeli ve kazan kapag kapanmahdr.
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L

Darbe séntimleyici

Sekil 4.53 Tav finn.
Bilgilendirme:
Kazan kapag kapanirken garpmamasi ig¢in tamamen kapanmadan kisa bir siire ¢nce
frenlenmelidir. Boyle bir frenleme O6megin bir sonimleyici ile gergeklestirilir.

Ayarlanabilir son konum yastiklamali bir silindir tavsiye edilir.

=

Sénumleme muylusu

Kisma vidasi

Tek yonla valf

Baglanti yerleri

Sekil 4.54 Her iki son konum yastiklamal silindir. Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik
Temel Seviye TP 601 Ogretim Kitabt.

Burada 6devin tammina uygun olarak iki isaret giris elemam (basmali diigme ve pedal)
birbirine 6yle baglanmalidir ki, silindir iki girig igaretinden birinin olmasi halinde ileri
hareket etsin. Bu tiir baglanttya VEYA baglantis1 denir. VEYA baglantisimin elektriksel
olarak gergeklestirilmesi igaret giris elemanlaninin paralel olarak baglanmasiyla
gergeklestirilir. Deger tablosundan gérillecedi gibi igaret giris elemanlarinin birisi yada
ikisi birden kumanda edilirse K1 den akim geger.



Deger tablodsu Devre sembolu Elektrik devre semasi
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Sekil 4.55 VEYA eleman.

Cozim:

Islenilecek pargalanin konulmasi ve alinmasi igin tav finmnin kazan kapag: kisa bir siire
agilacaktir. Semada verilen konum planina gore finn kazan kapag: ¢ift etkili bir silindir
yardimiyla istefe baglt olarak agilmalidir. Silindirin tahrik ve kontrolii hem bir basmah
diigme tzerinden hem de bir pedalla mimkiin olmahdir. Iigili anahtarin serbest
birakilmasiyla silindir tekrar geri gitmeli ve kazan kapagt kapanmalidir.

»
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Sekil 4.56 Hidrolik devre semasi.
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Birinci ¢6ziim gekli:
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Sekil 4.57 Elektrik devre semas:.
Ikinci ¢6zim gekli:
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Sekil 4.58 Elektrik devre semasi.

Her iki ¢oziimde de K1 rolesi, S1 diugmesine, S2 pedalina veya her ikisine birden
basildifinda geker. Eger K1 in diger kontaklarim da kullanmak gerekiyorsa ikinci ¢6ziim
tercih edilir.
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Ornek problem:

Birbiri lizerinden gegen iki ayn montaj hattindan gelen pargalar degisimli olarak iletim
bandina aktanlacaktir. Ara bandin konum degistirmesi en son bulundugu konumdan bir
kumanda diigmesi ile her zaman saglanabilmelidir. Ara bandin dénme hareketi ¢ift etkili

bir silindir ile sa§lanacaktir.

U

Sekil 4.59 Durum semas:.

Bilgilendirme:

Cift etkili silindirin tahrik ve kontrolii i¢in yay geri itmeli 4/2-selenoid yonlendirme valfi
kullanilacaktir. Silindirin piston kolunun 6n ve arka son konuma gelmesini saglamak igin
anahtarlama isaretinin saklanmasi gerekir. Isaret saklama igin en basit olarak anahtar
kullamlir. Silindirin piston kolunun maksimum hizla son konuma gelmemesi i¢in 6nceden

frenlenmesi gerekir. Bunun i¢in iki tarafli son konum yastiklamal bir silinidir kullanilir.

Ara bandin donme hareketinin kontrol edilebilmesi i¢in her iki konumu igin bir degistirici
anahtar gereklidir. Bu degistirme devresi ya her iki ¢aligma istasyonuna takilan degistirici
kontakli birer anahtarla ya da kapama ve agma kontaklart olan birer anahtarla
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gerceklestirilebilir. Igaret girig elemaninda sadece bir kapama kontag bulunmas: halinde
degistirme iglemi igin bir role devresi gerekmektedir. Boyle bir devre igin gerekli olan
temel baglag¢ DAR-VEYA dir.

Deger tablosu Devre sembolu Elektrik devre gemasi

st | 82 | Ki stf~- K1

0 0 1 St

=1 K1

0 1 1 —

1 0| 1 52 s2fv---

1 1 0 i

Sekil 4.60 DAR-VEYA Elemani.

Devre semboliinden hareketle elektrik devre semasinin olusturulabilmesi i¢in sembol temel
yapi taglarina ayrilmalidir.

— &

S2

Hv

— K1

Sekil 4.61 DAR-VEYA Mantik Semasi.

Cozim:

Birbiri Gzerinden ilerleyen iki montaj hattindan gelen pargalar sira ile iletim bandina
aktanlacaktir, Ara bandin salimm hareketi her seferinde en son bulundugu konumdan
anahtar ile saglanabilmelidir. Salinim hareketi ¢ift etkili bir silindir ile saglanacaktir.
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Sekil 4.62 Hidrolik devre semasi.

Son konum yastiklamali hidrolik silindirin ve tiim sistemlerin korunmasint saglar. Piston
kolu ileri hareket edince, geri gelen yag once buyiik ¢apl: bir delikten akar. Piston kolunun
sonunda bir yastiklama pistonu vardir. Piston kolu énceki son konuma gelmeden hemen
once yastiklama pistonu deligi kapatir ve boylece akan sivi daha kiigiikk ¢aph bir delik
tizerinden ayarlanabilir kisiciya ve buradan da halka kanal tizerinden baglanti kapisina
akabilir. Yastiklamay: bu kisici saglar. Geri strokta pompa debisi bir kisici iizerinden ve bu
durumda agilan tek yonla bir valfin bulundugu ikinci bir delik tizerinden valfe akar.
Yastiklama pistonu, deligi gegtikten sonra piston kolu pompa debisine uygun bir hizla geri
gelir. Arkadaki son konumdan hemen 6nce bir muylu plaka — valf igine girer. Béylece yag
sadece kisma noktast iizerinden akabilir ve yastiklama saglanir. Plaka — valf tek yonlii bir
valf gibi davranir. Bu gekilde ileri strokta pompa debisi yastiklanmadan akabilir.

Elektrik devre semast (degistirici kontakh iki anahtar)
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Sekil 4.63 Elektrik devre semasi.
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Sekil 4.64 Elektrik devre semasi (kapayici kontakli iki anahtar).

Y1 selenoid bobini, K3 in yerine monte edilir.

4.8 fsaret Saklama

Bir isaret, elektrik, hidrolik veya pnématik bir impulstur. Eger bir igaret kisa siireli ise ileri
islemler i¢in bunun saklanmas: gerekir. Bu saklama hidrolik sistemlerde valflerle mekanik
olarak yada strtinme sayesinde olur. Bu valflere impuls valfi adi verilir. Bunun igin
gerekli olan kontrol impulsu, elektrik, hidrolik yada pnématik olarak tiretilebilir.

Elektrik devresinde bu isaret saklama ya bir anahtarla ya da bir tutma devresi yardimiyla
gerceklestirilebilir.

Omek problem:

Uretim sistemlerinde iglenecek pargalar, hidrolik tutma tertibat: yardimiyla tutulur. Burada
istenen i§ par¢asinin basit ve hzh bir sekilde degistirilebilmesidir. Durum plam ile verilen
ornekte bir matkapta yada frezede kullanilabilecek tutma tertibat1 goriilmektedir.

Islenecek pargalanin tutulmast gift etkili bir silindir ile olur. Tutma diizeninin agilmasi ve
kapanmasi basmali bir digme ile istege bagl olarak kontrol edilmelidir. Piston kolu diigme
birakildiktan sonra da segilen son konuma yada islenilecek pargaya kadar gitmelidir. Akim
kesildigi zaman valf, giivenlik sebeplerinden dolay: bulunduBu konum degistirilmemelidir.
Kapama yada agma diigmesine basilinca zit degerdeki igaret etkili olmamalidir. Bagka bir
deyisle dagmeler zit olarak kilitlenmelidir.
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Sekil 4.65 Durum plam.

Bilgilendirme:
Silindirin piston kolunun dagme birakildiktan sonra da segilen son konuma kadar gitmesi
gerekiyorsa, 0 zaman kontrol igareti saklanmalidir. Igaret saklama, yénlendirme valflerinde
yapilabilir. Cift etkili silindirin kontrol ve tahriki igin bu 6rnekte 4/2-selenoid y6nlendirme
kullanilacaktir.

Impuls valflerinde her anahtarlama konumunda anahtani degistirmek igin bir elektrik
impulsuna, gerek vardir. Impuls valfi iki kontrol isaretiyle tetiklenmesi durumunda ilk
gelen isaret baskindir. Bundan sonra, ulagilan anahtarlama konumu siirtinme yoluyla yada
mekanik olarak saklanir. Bu durumda valf onceki konumuna dénebilmesi igin kars:
selenoidin elektrik impulsu almas: gerekir. Bu valfler 6rnegin tutma tertibatlarinda oldugu
gibi kontrol geriliminin kesilmesi halinde valfin bulundugu konumu korumas: gerekiyorsa

kullanilir,

Bu kilitleme diizeni, diigme kontaklan yada role kontaklari (koruma kontaklar) tizerinden
yapilir.
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Dagme kontagt Role kontad

Sekil 4.66 Diigme veya réle kontaklan Gizerinden kilitleme.

Cozim:

Imalat tezgahlannda islenecek pargalar hidrolik tutma diizeni yardimiyla tutulur. Burada
istenen, basit kullamm ve hizhh parca degisimidir. Durum gemasinda gosterilen, bir
matkapta yada bir frezede oldugu gibi kullanilabilecek olan tutma tertibati uygundur.
Islenecek pargalarin tutulmas: gift etkili bir silindir ile olur. Tutma diizeninin agilmasi veya
kapanmasi, basmal bir diigme ile istege uygun olarak kontrol edilmelidir. Piston kolu
diime birakildiktan sonra da segilen son konuma yada islenecek pargaya kadar gitmelidir.
Akim kesildigi zaman valf givenlik nedenlerinden dolayr bulundugu konumu
degistirmemelidir. Kapama yada agma digmesine basithnca zit deferdeki isaret etkili

olmamalidir. Bagka bir deyisle dugmeler birbirine zit mandalli olmalidir.

TS T
Tl 9 |

Sekil 4.67 Hidrolik devre gemasi.
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Hizin disiiriilmesi igin tek yonlii akig kontrol valfi yeterlidir. Valfin sadece pistonun ileri
hareketinde etkili olmas i¢in yonlendirme valfi ve silindir arasina monte edilmelidir.

24V-

ov

Sekil 4.68 Elektrik devre semasi.

Ormnek problem:

Ancak kontrol isaretinin saklanmasi durumunda silindir piston kolunun son konumuna
gidebilecegi bir onceki omekte goriilmogta. Bu gekilde isaret saklama impuls valfinin
iginde gergeklesir. Eger yay geri itmeli 4/2-selenoid yonlendirme valfi kullamhirsa ve
kontrol isareti bir basmal diugmeye verilirse saklama islemi isaret kontrol bolimiinde
gergeklesmelidir. Tutma tertibatinin tekrar agilmasi gerekiyorsa saklanan isareti silen ikinci
bir diigmeye basilir.

Onceki 6mekte kullamlan tutma tertibati ile sistem basincim degistirmeden tutmak igin
gerekli basinc1 farkh degerlere ayarlamak mimkiin degildir. Sistem basinci degistirilirse,
bundan sonra gelen biitiin kontrol zincirleri dedistirilmis basingla ¢alismak zorundadir. Bu
disik basingla islem birimleri artik emniyetli ¢aligamaz. Eger germe basincim sistem

basincindan daha diisitk degerlere ayarlamak gerekiyorsa basing ayarlama valfi kullanihr.

Bilgilendirme:
Bir hidrolik sistemde degisik degerlerde basinglar gerekiyorsa basing ayarlama valfleri
kullanilir.

Bu iki yollu basing ayarlama valfi ile girig basinci ayarlanabilen daha disiik bir ¢ikig
basincina indirgenir. Valf sakin konumda iken agiktir. Valf ¢ikigndaki (B baglant: kapisi)
kontrol basinc, kontrol hatt: izerinden valf pistonuna etki eder.
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Valf pistonunda olugan kuvvet, ayarlanan yay kuvvetini yenerse valf kapanmaya baglar.
Valf giriginde (A baglant: kapist) daha yiiksek degerdeki sistem basinct vardir.

Bir rélenin bir basmal: digme ile tetiklenmesi durumunda dnce bobinden akim geger ve
kontaklar tetiklenir. Digmenin birkilmasindan sonra kontaklanin geri tetiklenmesi
isteniyorsa, yeni bir igaret akimi kesinceye kadar réle bobini beslemelidir. Bu kogul tutmal

bir devre ile saglanir.
Sistem basinci DasGriimads basing

p
p1 2

%,
=l |

Kontrol basinct, valfin

L] % ¢ikigindan alinur
I l T
30 bar
50 bar o

Sekil 4.69 Basing ayar valfi.
Deger tablosu Devre sembolu Elektrik devresi
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Sekil 4.70 Elektrik tutma devresi, baskin “1°.
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S1 kapama digmesine basilirsa role bobininden akim geger. Kontaklar anahtarlamir ve K1
kapama kontaf: kapanir. S1 dugmesi tekrar birakilirsa role, K1 kontagi iizerinden
beslenmeye devam eder. Béylece girig isareti saklanmig olur. S2 diigmesine basiimasiyla
bobine giden akim kesilir ve kontaklar agilir.

Bu devrede her iki diimeye aym anda basilirsa K1 bobini ve onun kontaklarn anahtarlamr
(K1=1), bir bagka deyisle bu devre baskindir. Emniyet nedenlerinden dolay: tutma
tertibatlan igin igaret silme iglemi baskin devreler kullanilir.

Cozim:

Onceki aligtirmalarda silindirin piston kolunun sadece kontrol igareti saklamasi durumunda
son konuma gidecedi gorilmiisti. Impuls valfinde bu saklama valf icerisinde gergeklesir.
Eger yay gen itmeli 4/2 selenoid yonlendirme valfi kullamlirsa ve kontrol isareti bir
basmali digmeye verilirse saklama isaret kontrol boliminde gergeklestirilmelidir. Tutma

diizeninin tekrar agilmasi gerekiyorsa saklamay silen ikinci bir diigmeye bastlir.

Bir onceki ornekte kullamlan tutma diizeni ile sistem basincini degistirmeden tutmak igin
gerekli basinci farkhh degerlere ayarlamak miimkin degildir. Sistem basinci digiiriiliirse
bundan sonra gelen tam kontrol zincirleri degistirilmis basingla g¢aligmak zorunda
kalacagindan, bu diisikk basingla sistem artik emniyetli ¢aligmaz. Eger tutma basincim
sistem basincindan daha disiik degerlere ayarlamak gerekiyorsa, basing ayarlama valfi
kullanilr,
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Sekil 4.71 Hidrolik devre semasi.



71
Basing ayarlama valfi silindirin girigine piston tarafina monte edilir. Geri strok igin baypas
olarak tek yonlii valf kullamlabilir. Tek tonlii akig kontrol valfi ters yonde akima maruz
kalmamahdir. Tek yonli akis kontrol valfi yonlendirme valfinin girisine monte edilirse ve
diger kontrol zincirlerinin de anahtarlanmasiyla sistemdeki basing digerse yonlendirme
valfindeki kagaklardan dolay: tutma basinc: diser.
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Sekil 4.72 Elektrik devre semasi.

4.9 Hiz Kontroli

Hacimsel debinin degistirilmesiyle iy elemamnin hiz1, 6rnegin silindirlerin ileri hareket hiza
veya bir motorun devir sayisi degistirilebilir. Akis kontrol valfleriyle sabit bir hacimsel
debiye etki edebilir (kisma kontrolii). Bir kisma kontroliinde ig hareketi igin o anda gerekli
olmayan hacimsel debi tanka geri gonderilir. Hacimsel debinin bu kismu akis kontrol
valfinin gegidine gore yiksek basing altindadir (=yiiksek enerji kaybi).

Ayarlanabilir bir pompa ile yiiksek enerji kaybinin éniine gegilebilir. Ancak degisken
debili bir pompa ile saglanmasi gereken uyum dinamik yonden olumsuz etki eder.

Ornek problem:

On delme islemi ile delinmis pargalarin kaba delikleri bir silme makinesi ile hassas olarak
islenecektir. Besleme hareketi ¢ift etkili bir silindir tarafindan gergeklestirilir. Ileri ve geri
strok aymi hizda olmahdir. Ayrica iz ayarlanabilmelidir. Geri strok bir siir anahtarina
ulasmasindan sonra gergeklesmelidir. Silindirin kontrol ve tahriki igin yay geri getirmeli
4/2-selenoid yonlendirme valfi kullanilmalidir.

TC. YOKSEKOGRETIM KURULY
DOKUMANTASYON MERKEZ}
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Sekil 4.73 Durum plan.
Bilgilendirme :
Silindirin e zamanh galigmas
Esit pompa debisinde g¢ift etkili silindirin geri hareketi ileri hareketine gore daha hizlidir.
Bunun sebebi yiizeylerin farkli olmasidir (piston yiizeyi > piston halka yiizeyi). Bu yiizey
farkinin ortadan kaldinlmas: ve ileri geri strok hizlannin egitlenmesi amactyla es gidigli

silindir denilen ¢ift kollu silindirler kullamlur.

Sekil 4.74 Cift kollu silindir. Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601
Ogretim Kitabi.

Caligma yerinin kisith olmas: sebebiyle sadece tek kollu bir silindir kullanmak gerekiyorsa
bu durumda bir diferansiyel devre veya baypas devresi kullanilir.

Esas itibariyle bu devrede piston kolunun ileri hareket hizi arttinlmaktadir. Bu ahgtirmada
istenildiBi gibi, ileri ve geri strokun aym hizda olmas: gerekiyorsa, piston ylizeyinin piston
halka yiizeyine orani 2:1 olmahidir.
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Sekil 4.75 Diferansiyel devre veya baypas devresi. Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik
Temel Seviye TP 601 Ogretim Kitab:.

Akis kontrol valfleri:

Hacimsel debinin i§ elemanlan yoniinde kisilmasi gerekiyorsa bunun igin akis kontrol
valfleri kullanihir. Akig kontrol valfindeki akig kesitinin kiigiilmesiyle bu valfin éniinde bir
basing yiikselmesi meydana gelir. Basingtaki bu yiikselme sistem basinci igin kullanilan
basing sinirlama valfinin agilmasina ve bdylece hacimsel debinin ikiye bdlinmesine sebep
olur. Bu sekilde is elemamna béliinmis hacimsel debi akar. Akig kontrol valfleri, kisma
valfi ve akig ayar valfi olmak tzere ikiye aynlir.

Tablodan goriilecegi gibi yiike bagimli olan ve olmayan akig kontrol valfleri vardir.

Akis kontrol valfleri

1
| 1

Kontrol vaifleri Ayar valfleri
|
[ o
Kisict Ani kisict (orifis)

P A P v A P| - . A

T o~ =
Yike bagimli Yike bagimsiz
QKisim = degisken Qiisim = sabit

Sekil 4.76 Akis kontrol valflerinin tirleri. Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel
Seviye TP 601 Ogretim Kitabi.
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Cekme yukii:

Bu abgtirmada ileri hareket silindiri, piston kolu dikey hareket edecek sekilde
diizenlenmistir. Silme aletinin ucuna asilan agirlik sebebiyle piston koluna geken bir yilk
etki eder. Kiigik bir ileri hareket segilir ve afirlik biylik olursa diizgiin bir hareket
miimkiin degildir. Piston kolu silindirden darbeli olarak disa hareket eder. Bunun 6niine
geemek i¢in geri doniis hattina yiikke uygun olarak ayarlanacak bir basing simrlama valfi
takilmalidir. Basing smirlama valfi tarif edildigi gibi takilirsa tutucu valf olarak

adlandinilir.

Elektrik kontrol:

Piston, basla dagmesine basildiktan sonra ileri hareket etmeli ve ileri son konumuna
eristikten sonra kendilifinden baslangig konumuna geri donmelidir. Geri hareket bir smir
anahtaninin kumanda edilmesiyle gergeklesir. Bagla diigmesine basili durumda iken de geri
hareketin otomatik olarak gergeklesebilmesi igin pistonun son konumda olup olmadig
bilinmelidir. Bu bilgi, baslangi¢ sarti olarak bagla digmesinin akim yoluna eklenir.
Béylece hareketin baslamasi sadece sistem baslangig konumundayken miimkiin olur.

Sinir anahtar

Ayrnica, elektriksel isaret verme eleman olarak mekanik kumandali sinir anahtan kullanilir,
Bu anahtar, bir kam ile veya bir kumanda burnu ile tetiklenir ve esas olarak ‘son konuma
gelindi’ veya ‘istenilen mesafe katedildi® gibi konum algilamak igin kullamlir. Siur
anahtan genelde agici, kapayici ve degistirici anahtar olarak segilebilir.

Cozum:

Kabaca delinmis islenecek pargalarin silme makinesiyle tekrardan islenmesi
gerekmektedir. Besleme hareketi ¢ift etkili bir silindir tarafindan gergeklestirilmelidir. Ileri
ve geri strok aym hizda olmalidir. Ayrica hiz ayarlanabilmelidir. Geri strok bir simr
anahtanina ulagtiktan sonra gergeklesmelidir. Silindirin kontrol ve tahriki i¢in yay geri

itmeli 4/2 selenoid yonlendirme valfi kullanilmalidir.

Caligma hizlarina kesinlikle uyulmasi gerekiyorsa ve ayarlanabilir olmaliysa bir akis
ayarlama valfi kullanilmalidir. Ileri ve geri hareketin ayni hizda olmasi igin akis ayar valfi

yonlendirme valfinin 6niine monte edilmelidir.
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Sekil 4.77 Hidrolik devre semast.

y —

24V-

Sekil 4.78 Elektrik devre semasu.

Bir kilitleme devresinin olugabilmesi i¢in S2 sinir anahtan agici olarak devreye baglanir.
S1 sinir anahtan ise kapayici olarak baglamir. Kumanda edilmis durumdaki kapayici, devre
semasinda bir agic1 ve bir ok isaretiyle gosterilir. Ek olarak kontaklar standarda gore
rakamlarla belirlenmis olmalidir. Buradan sinir anahtarinin nasil baglanacad belirlenebilir.
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4.10 Sirah Kontrol

Siral1 kontrol, kogullu olarak adim adim galigan bir iglemin kontroliidir. Bir sonraki adimin
hangi kogullara bagli olarak gergeklesecegi asafidaki 6meklerde sinir anahtarlan ile

konum algilanarak elde edilecektir.

Ornek problem:

Kir dokim bloklarna, sertlestirilmis yatak halkalan, bir hidrolik presle preslenecektir.
Basing 30 bar degerini agarsa (6rnegin bir halka burkulmugsa) giivenlik sebeplerinden
6tarit piston kolu geri gelmeli ve bir optik isaretle durum belirtilmelidir. Sistemin yeniden
¢aligmaya baglatilmas: ancak ariza giderme difmesine kumanda edildikten sonra miimkiin
olmalidir. Preslemenin dogru olarak tamamlanmasi durumunda geri strok ilgili sir
anahtarina erigildikten sonra gergeklesecektir. Presleme yavas yavag ve ayarlanabilen bir
hizda meydana gelmelidir. Geri strok kisilmasiz olmahdir. Caligma semasint fonksiyon
semasina bakarak olusturmaliy1z. Baslangig sart1 olarak, ana salter kapali olmali ve piston
kolunun geri son konumda oldugu belirlenmelidir. Pres kolunun hareketine bagh olarak
elleri tehlikeli noktalardan koruyan tertibatlarn var olusu kabul edilmektedir. ki elle
kumanda, pres givenlik kontrol blogu gibi diger givenlik tertibatlari dikkate

alinmayacaktir.

Sekil 4.79 Durum plani.
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Bilgilendirme:
Hidrolik kontrol:
Bu omnekte ileri hareket igin tam bir ayarlama istenmemektedir. Bu nedenle hiz
digirilmesi igin tek yonlii bir akig kontrol valfi kullamlabilir. Tek yonld akis kontrol
valfleri silindirin besleme hattina veya doniis hattina baBlanabilir. Eger valf donds hattina
baglanirsa bir tutucu valf kullanmaya gerek kalmaz.

®——-" >——® 140 bar

® 70 bar

.‘T PW
A7

Qpgy = 8 l/dak

Sekil 4.80 Ornek: Déniis hattinda hiz kontrola

Bu 6rnekten anlagilabilecegi gibi doniis battinda hiz kontroliiniin ¢ok biiyiik bir dezavantaji
vardir. Hacimsel debinin boliinmesi ve boylece hizin disiiritimesi i¢in sistem basinci,
basing sinirlama valfini agacak biyiklikte bir degere ulagincaya kadar kisma valfinin
kisiimasi gerekir. Ornegin sistem basincim sinirlama valfi 70 bara ayarlamissa bu durumda
kisma valfinin girisindeki basing piston yiizeyinin piston halka yiizeyine oranina bagh
olarak yiikselir. Yiizeyin piston halka yiizeyine egit olan basing yiikkselmesinin sonucudur.
Bu sebeple eger yiizeylerin orami 2:1 ise kisma valfinin girigsinde 140 barhik basing olugur
(silindirdeki strtinme ve yik ¢ikanilmak @izere). Bu 6rnek igin basincin karsi yike tam
olarak ayarlanabilecegi bir tutma devresi segilecektir.
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Elektriksel kontrol:

Basing anahtar:

Basing anahtan, ayarlanan basinca ulagildiginda elektrik kontaklarini anahtarlar. Basing
anahtan agici, kapayici veya degistirici anahtar olarak baglanabilirler. Anahtarlama noktast

ayarlanabilir bir yay ile segilir.

Cozom:

Sertlestirilmis yatak halkalan kir dokiim bloklanina bir hidrolik presle preslenecektir. Eger
basing 30 ban agarsa (6rnegin bir halkanmin burkulmas1 durumunda) giivenlik sebeplerinden
o6tari piston geri gelmelidir. Diizgiin ¢aligan bir preslemede, geri strok bir sinir anahtarina
erigildikten ve basing 30 bar degerini agtiktan sonra gergeklesir. Presleme yavas ve
ayarlanabilir bir hizda gerceklesmelidir. Geri strok kisilmasiz olmahdir. Ik 6nce galigma
sirasini fonksiyon gemasina bakarak olusturmaliyiz. Baglangig sarti olarak ana salter kapali

olmali ve piston kolu geri son konumda olmalidir.

Pres kolunun hareketine bagli olarak elleri tehlikeli noktalardan koruyan tertibatlar var
kabul edilmektedir. 1ki elle kumanda, pres giivenlik blogu gibi tertibatlar dikkate

alinmayacaktir.

| Devre elemanlan Zlamlanit]l b
Adim
isaret |Durum i 2 3 4 5
Eleman adi
Ana salter S0 @
Baslatma dugmesi St
Yy
Yénlendirme valfi Y1 : !
0 p————————
| silindir At .

St

Sekil 4.81 Fonksiyon semast.
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60bar

Sekil 4.82 Hidrolik devre semasi.

Basing anahtart miimkiin oldugu kadar silindirin yakinina monte edilmelidir. Basing

anahtarinin ve tutma valfinin ayarlanmasi igin bir basing 6lgme aleti monte edilmelidir.

Ek soru: Eger piston kolu boglugunda tutmadan dolay1 20 barlik bir basing meydana gelirse

basing anahtan kag bara ayarlanmahdir. Yiizey oranlan 2:1 olan bir silindir kullanilacaktir.

Tutma valfi 20 bara ayarlamirsa bu direncin agilmast i¢in (silindirdeki i¢ direngler dikkate
alinmaksizin) piston yiizeyinde, yizey oranlarindan dolayr sadece 10 bar yeterlidir.
Presleme basincinin 30 bar olmasi gerektiginden dolayr basing anahtar1 40 bara

ayarlanmalidir.

Normal hareket: Baslatma digmesine basildiktan sonra piston kolu S2 sinir anahtarina
kadar hareket eder. Bu, K1 rolesinin kilidini ¢dzer ve piston kolu baglangig konumuna geri
doner.
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4
At Al Al
K3 K4 Yi X
A2 A2 A2

Onaylama dugmesi
Basing salteri

S0
S1/82
S3

Ana salter S4
Sinur anahtan B1
Baslatma digmesi

oo

Sekil 4.83 Elektrik devre semasi.

Bozulma konumu: Piston kolunun ileri hareketinde 40 bar agilirsa, B1 basing anahtar1 K3
rolesini kilitler. K3 tn ilk kontag ikinci akim yolundaki baglangi¢ diimesinin kilitleme
dugmesini ¢ozer, boylece piston kolu geri gelir. Ikinci kontak K6 akim yolunu kapatir,
optik gosterge yanar. S4 onaylama digmesi ile K3 rélesinin kilidi ¢6ziiliir. Gosterge soner

ve islem yeniden baglatilir.

Piston kolunun geri hareketinde basincin yiikselmemesi i¢in S2 simir anahtarna
ulagildiktan sonra K4 rélesinin kilitleme devresi anahtarlamr. K4 iin kontag: piston kolu
baglangig konumuna donene kadar ve S1 sinir anahtan kumanda edilinceye kadar besinci
akim yolunu keser. K2 rdlesi K4 tin kilidini ¢6zer. K2 nin ikinci akim yolundaki bagka bir
kontag: piston kolunun baslangi¢ konumunda olup olmadigini onaylamak igindir (aym
zamanda baglangi¢ kogulu).

Ornek problem:

Is pargalan bir freze tezgahina baglanmak suretiyle yizeyleri islenecektir. Piston kolu freze
tablasina bagh olan bir hidrolik silindir (A), galigma hareketini olusturur. Silindir orta
konumda kapali bir 4/3-selenoid yonlendirme valfi ile kontrol ve tahrik edilecektir. Freze
tablasinin ileri ve geri hareketi sirasinda selenoid valfi orta konumuna getirilmek suretiyle

tabla istenen her konumda durabilir.
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Freze tablas: ayarlanabilir bir ilerleme hiziyla ileri hareket etmeli ve ilgili simr anahtarina
ulastiktan sonra baslangi¢ hiziyla (yiiksek hiz) kendiliginden geri gelmelidir. Bir anahtara
(agic1) kumanda etmek suretiyle kontro! durdurulabilmelidir. Bu sekilde 4/3-y6nlendirme
valfi orta konuma gelir ve piston kolu bulundugu konumda kalir. Kontrolin yeniden
baglatilabilmesi igin piston kolu baglangic konumuna geri getirilmelidir. Bunun igin,
kontrol durdurulduktan sonra, bir diigmeye devamli basarak piston kolu geri son
konumuna getirilmelidir.

Bilgilendirme:

Hidrolik kontrol:

Akimin kesilmesi durumunda, 4/3-selenoid yénlendirme valfi yaylanin etkisiyle orta
konumunu alir. Orta konumda tiim baglanti kapilann kapalidir. Bu valfin bellek davramgi
yoktur. Bu nedenle ileri ve geri hareket igin elektriksel bir tutma devresi kullamlmalidir.

MW _LLX
VAR IS

///////////////Z///
/7277
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i
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Sekil 4.84 Yay merkezlemeli 4/3 yonlendirme valfi (selenoid valf). Merkle, D., (1991),
Elektrohidrolik Temel Seviye TP 601 Ogretim Kitab.

Elektrik kontrol:

Elle ¢aligtirma;

Ileri ve geri strok sirasinda 4/3 yonlendirme valfinin tutma devresi agihirsa piston kolunun
her konumda kalmasi saglanabilir (Acil Durdurma). Bu konumda kontrol yeniden
baglatilamaz. Ciinkii baglangi¢ sarti olan ‘S1 sinir anahtara kumanda edilmis’ sayilmaz. Bu
sebeple, kontrol durdurulduktan sonra baglangic konumuna geri getirecek bir devre
gelistirilmelidir. Bu geri getirme islemi, sirekli basildifinda 4/3-yonlendirme valfini geri
strok igin anahtarlayacak bir digme ile yapilir. Ancak bu diigme, 6nceden ‘Otomatik —
Elle’ anahtan kumanda edilmezse etkili olmamahdir (kilitleme). Bu kilitleme elektrik
olarak da bir difme ile ve ek rélelerle gergeklestirilebilir.
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Enerji besleme ve isaret kontrol birimlerinin akimla beslenmesi:

Orneklerde isaret kontrol ve enerji kontrol birimlerinin enerji beslemesi 24 V’luk dogru
gerilim (DC) ile verilir. Hidrolik pompa ve elekirik tahrik motorundan olusan enerji
besleme birimi igin ya 220 V’luk yada 380 V’luk alternatif gerilime ihtiya¢ vardir.

Omek olarak, bu beslemelerin 380 V’luk gii¢ kaynagindan nasil elde edilecegi islem
semasinda gosterilmistir. Ancak su &zellikle belirtilmelidir ki, elektrik sistemlerinde,
sadece elektrik konusunda uzman olan kisiler ¢aligmalidir. Burada verilen kontrollerin
hepsi kigik bir koruma gerilimi olan 24 V’luk dogru gerilimle gergeklestirilecektir. Kaguk
koruma gerilimleri 50 V’luk altemnatif gerilim ve 120 V’luk dogru gerilime kadar olan
anma gerilimleridir. Bu kigiik koruma gerilimleriyle tehlikeli temas gerilimlerinin

meydana gelmesi 6nlenmis olur.

+24V

L1, L2, 1.3 =Alternatif akim fazlann F2 = Motoru koruyucu réle {termik ysek akim rélesi)
N = Noétir hat F3 = Sigortalar
PE = Toprak hatt S1 = Motor "DURDURMA"
F{ = Motor sigortasi S2 = Motor "GALISTIRMA"
T = Transformatér

Sekil 4.85 Motorun tahrik ve kontrolii.
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2 } 380V 50Hz
L3 -
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Sekil 4.86 Elektrik akimi besleme semasi
Cozim:
Islenecek pargalann yiizeyleri freze makinesinde dizeltilecektir. Piston kolu freze tablasina
bagl olan bir hidrolik silindir (A), ¢alisma hareketini olusturur. Silindir orta konumda
kapali bir 4/3 selenoid yoénlendirme valfi (yay merkezlemeli) ile tahrik ve kontrol
edilmektedir. Bu valfin orta konumu sayesinde freze tablasi ileri ve geri hareketi sirasinda

istenen her konumda durabilir.

Freze tablasi ayarlanabilir bir besleme hiziyla hareket etmeli ve hizli harekette bir sinr
anahtarina ulagildiktan sonra geri gelmelidir. Bir secici diigmenin (degistirici)
kumandasiyla kontrol durdurulabilmelidir. 4/3 yénlendirme valfi o zaman orta konuma
gelir ve piston kolu bulundugu konumda kalir. Kontroliin tekrar baglatilabilmesi igin piston

kolu normal konuma geri gitmelidir (elle ¢alistirma).

Hidrolik devre semasimn giziminde frezeleme esnasinda ¢ekici kuvvetlerin de meydana
gelebilecedi dikkate alinmalidir. Akig ayar valfinin ters yonde sadece kisici olarak etki
edecegi ve baz1 yap tiirlerinde iginden s1ivi akmayaca@ g6z 6niine alinmalidir.
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Elektrik devre semasinin ¢iziminde ise otomatik isletmeden elle isletmeye gegisin bir
anahtarla olacagina dikkat edilmelidir.

A
O /%’
.
A 8 :
WAL X

:

Sekil 4.87 Hidrolik devre gemasi.
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SO = Anasalter S4 = Segme dugmesi
S1/S2 =  Sinir anahtar S5 = Elle kumanda digmest
S3 = Baslatma digmes:

Sekil 4.88 Elektrik devre semasi.
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5,PROGRAMLANABILIR LOJIK KONTROL ORGANLARI

5.1 PLC lerin Kullanilis:

Programlanabilir lojik kontrol orgam (PLC) ikili giriy sinyallerini igleyerek, teknik
iglemleri, ¢aligmalari ve bu g¢aligmalann adimlarim direk olarak etkileyecek ¢ikis
igaretlerini olusturur.

Cogunlukla Programlanabilir lojik kontrol organlarinin (PLC) yapabilecegi islerde bir simr
yoktur. Pratikte PLC genel olarak asafidaki temel islemlerin gergeklestirilmesinde
kullanilir,

5.1.1 Endiistriyel siireclerin kontrolii

PLC, is akisindaki biitiin adimlan dofru zaman ve dogru siradaki bir hareket igerisinde

olmasini saglar.

Ormnek:

Bir otomatik iiretim akiginda tagima sistemi, endistriyel siireglerin kontroliine 6rnektir. Bu
ornekte ig istasyonlan arasindaki mesafe ve ig pargast bu i akisiin adimlan olarak
tanmmlanir. PLC nin gorevi tagiyici initesindeki batin motorlann (tastyict bantin hizim
ayarlayan) ve hidrolik veya pnomatik elemanlan (y6n defistirmeyi saglayan) kontrol
etmektir. Bu elemanlann kontrolii istenilen retim islemine gére is pargalanm is yeri

igerisinde yonlendirilmesini saglamaktir.

PLC
. tagiyict bant 1 igin
is pargasinin hiz hareketi
belifenmasi igin —

anahtarlama noktasi

igin ig eleman

algilayict {151k bariyeri)

tagiytct bant 2 igin

hiz hareketi taglyici bant 2

Sekil 5.1 Kontrol gevrimi (tagima sistemi). Ackerman, R., Franz, J., Hartman, T., Hopf, A.,
Kantel, M., Plegman, B., (1990), Programlanabilir Lojik Kontrol Organlan Temel Seviye
TP 301 Ogretim Kitabi.
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5.1.2 Cahsmakta olan sistemlerin kontrolii

PLC ¢alismakta olan bir sistem igerisindeki sicaklik basing ve seviye gibi buytklaklerin
baglangigta belirlenen degerleri o anki degerlerin altinda veya ustiinde ise PLC ya gerekli
olan kargt hareket igin tetikleme yapar veya sistemi ¢aligtiran elemana uyarici bir sinyal

Verir.

Ornek:

Bu isleme 6rnek olarak biyiik bir atik su sistem isini verebiliriz. Buradaki antma depolan
ve boru tesisatinda bir ¢ok algilayic1 vardir. Bu algilayicilarin slgtikkleri degerler diizenli
olarak PLC tarafindan kontrol edilir. PLC boru tesisatindaki akis oranim kontrol eder ve

olgiilen bu degerlerin sonuglarina gore sistemi galigtiran elemana belirli isaretler iletir.

PLC

seviye

seviye — il

/ [/ algtlayicisi 1 algitayicist 2 " \
U
girig s ‘ T gikis
Zgnljant . temizleme temizieme S
glant deposu 1 deposu 2

Sekil 5.2 Atik su anitma sistemi kontrolii

5.1.3 CNC Makinelerde arabirim kontrolii

Gintmiizde birgok takim tezgahi CNC ile donatilmaktadir. Torna veya freze ustasi
ayarlama tertibatim gerektigi gibi kullanamaz fakat CNC kontrol sistemini programlayarak
istenilen degerlere gore is parcasim isleyebilirler. Burada makine veya CNC sistem
arasindaki iligki PLC tarafindan saglanmaktadir.

Ornek:

CNC kontrol programi ‘sogutucuyu ¢aligtir’ gibi komutlardan olugur. CNC kontrol organ
bu komutlan okuduktan sonra PLC ye belirli igaretler gonderir. Bu igaretler sofutma
sistemini ¢ahigtinr. Aym zamanda diger fonksiyonlar yerine getirilir ve aym zamanda rapor
edilir.
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Program Program
P;%. . CNC
araoirim kontrol
kontrol

takim tezgahi

Sekil 5.3 CNC Makinalarda arabirim kontrolii

5.2 PLC nin Elemanlar:

Kontrol problemlerinin ¢oziiminde teknik olarak gorilmistir ki bu problemlerin
karmagikhfina gére PLC uygulamalart degisebilir. Bununla beraber asagidaki temel
elemanlar PLC uygulamalan i¢in daima gereklidir.

Donanim

Donanim elektronik modiiller anlaminda kullanilir. Bu modiller bir sistemin biitiin
fonksiyonlarim veya makinayr kontrol edebilir, adresleyebilir ve belirli bir is akisi
sirasinda harekete gegirebilirler.

Yazihm

Yazilim, lojik islemleri ve makine veya bir sistemdeki elemanlarin harekete gegirilmesini
belirleyen programlardir. Yazilimlar, donamimda bulunan bellek birimi igerisinde
saklantrlar ve istenildifinde degistirilebilirler. Kontrol akisi donanimda herhangi bir
degisiklige gereksinim duyulmadan yazilan bir program ile degistirilebilir.

Algilayicilar (Sensdrler)

Bu elemanlar kontrol edilecek makinaya veya bir sisteme direkt olarak baglamurlar. Bilgi
bu elemanlann elektriksel akim degerlerine gore algilanip PLC ye iletir. Bu algilayicilara

ornek olarak simir anahtarlan ve yaklasim algilayicilanim verebiliriz.
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is elemanlarn

Bu elemanlar kontrol edilecek bir makinaya veya sisteme direkt olarak baglamrlar. PLC
nin gonderdigi isaretlere gore durum degistirirler. Is akis1 da bu durum degisikliklerine
gore belirlenir. fs elemanlarina 6rnek olarak sesli ikaz ve selenoid valfi verebiliriz.
Programlayici

Programlayict yazilimm olusturulmasinda ve PLC bellegine aktariimasinda kullamlir.
Birgok uygulamada da yazilimn, algilayicilarm ve i§ elemanlarmn test edilmesinde
kullanilir.

PC Programiayici

yazihm

PLC [

A

algilayicilar

N
SEEN
is elemanlarn y

1A VAN

Sekil 5.4 PLC nin elemanlan. Ackerman, R., Franz, J., Hartman, T., Hopf, A., Kantel, M.,
Plegman, B., (1990), Programlanabilir Lojik Kontrol Organlari Temel Seviye TP 301
Ogretim Kitabi.



5.2.1 Donanim

PLC - Donanim elemanlan i¢inde en 6nemli parga merkezi kontrol birimidir (CCU). Bu da

donanim igerisinde bilgisayara karsilik gelir. Merkezi kontrol birimi igerisinde yer alan
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islemlerin her biri iglemci tarafindan olusturulur.

Veriler iglenir ve merkezi kontrol biriminde (CCU) binary sistem isaretleri seklinde (0 ve

1) saklanur.

Giris ve ¢ikis modiilleri merkezi kontrol birimi ile i elemanlan ve algilayicilar arasindaki

baglanttyr saglar. Bu modiillerin her biri belirlenmis olan belirli sayida giris ve ¢ikistan

olusur. Bu giris ve ¢ikislar O ve 1 gibi ikili degerleri alirlar.

Sekil 5.5 Donanim.
Merkezi kontrol biriminin en 6nemli elemanlari bayrak bellektir. Bayraklarin her biri
ashinda bitik belleklerdir. Bu bellekler sayesinde PLC ikili igaretleri saklayabilir.

program

A

i

1 girig moduiu §__ﬂ

merkezi kontrod
binimi
{islemer)

i algilayicilar

]

-———

Gikis moduld

l

is elemanlan

Sekil 5.6 PLC nin sistem elemanlari.



5.2.2 Yazihm

PLC programlan merkezi kontrol birimindeki elektronik elemanlar tarafindan belirlenen
ozel bir yapiya sahiptir. Bu programlar kaynak programlardan programlayici tarafindan
olusturulurlar. Genel olarak programlayici bu programlan g degisik metodla yaratir:

e Deyim listesi olarak (STL)
e Kontak plan olarak (LDR)
e Fonksiyon semasi olarak (FCH)

kaynak programlar
STL

programiayici

PLC programi

Sekil 5.7 Yazilim. Ackerman, R., Franz, J., Hartman, T., Hopf, A., Kantel, M., Plegman,
B., (1990), Programlanabilir Lojik Kontrol Organlan Temel Seviye TP 301 Ogretim
Kitab.

Bu 3 degisik programlama dili tipi ve bunlar diizenlenmesi DIN 19239 a gore yapilmugtir.
Programlayici normalde kaynak programla calisir. Programci hazirladifi programi
programlama cihazina girer. Programlama cihazi bu programlarmn dogruluunu test ederek
gerekli dokiimanlart olugturur ve bu programlan merkezi kontrol biriminin anlayabilecegi

bir sekil olarak makine koduna gevirir.

5.2.3 Alglayicilar

Algilayicilar PLC tarafindan kullanilmak tizere isaretler aretirler. PLC ler isaretler vasitasi
ile kontrol edecekleri makinanin veya bir sistemin o anki durumu hakkinda bilgi alirlar.
PLC elektrikli olarak ¢alistign igin, giris modilinin anlayabilecegi sekilde algilayicilar
elektrikli olmayan isaretleri elektrikli isaretlere gevirirler.
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Algilayicilara 6rnek olarak:
Sinir anahtarlari
e Normalde kapali kontaklar, normalde agik kontaklar, agik/kapali kontaklar.
Isaret iireticileri
e Bir cismin yaklagmasiyla 1 ve 0 isaretleri gonderen kontakl: veya kontaksiz anahtarlar.

Induktif anahtarlar metale kars1 duyarh kapasitif anahtarlar ise bitin malzemelere karg:
duyarhidir.

Fotoseller

e Bir cismin araya girmesi vasitasi ile optik baglant1 kesildii zaman 0 veya 1 isareti
gonderen kontakl1 veya kontaksiz anahtarlardir.

Sicaklik algilayicilar

e Belirli bir sicaklik degerini algilayip 0 veya 1 isareti gonderen kontakli veya kontaksiz
anahtarlar.

Sekil 5.9 Optik yaklagim algilayicisi.
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Acil durdurma
butonu

Sekil 5.10 Acil durdurma butonu
5.2.4 is elemanlan

Is elemanlan ¢ikig modiiliinden gelen ikili isaretleri kuvvetlendirerek anahtarlama isaretleri

olustururlar ve onlar1 bagka bir enerji tipindeki isaretlere gevirirler.

Elektrik, elektrohidrolik ve elektropnomatik is elemanlari arasinda farklar vardir. Bu

elemanlar anahtarlama iglemleri dogrusal veya doner hareketler yaratmak i¢in kullanilirlar.

I elemanlarina 6rnek olarak:
ikazlar:

e Lambalar, sesli ikazlar, ziller.

Pnématik silindirler (valf sistemiyle):
e Tek veya cift etkili silindirler, rotsuz silindirler, tandem silindirler, ¢ok konumlu

silindirler.

Elektromotorlar;

e DC motorlar, adim motorlari, senkron AC motorlar.

Hidrolik is elemanlari (valf sistemiyle):
e Tek veya ¢ift etkili silindirler, akis kontrol valfleri, hidrolik motorlar.

Elektro-hidrolik motorlar:

o Adim motorlan, servo siiriiciiler.



93

Sekil 5.13 Sesli ikaz.

Sekil 5.14 Adim motoru (4 faz)
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5.3 PLC Adresleri

Giris ve gikiglar

PLC algilayicilara ve is elemanlarina baglanan belirli sayidaki giris ve ¢ikiglara sahiptir.
Kontrol sistemine aktarilan program gesitli girs ve ¢ikiglan adresleyen komutlardan
olusmaktadir. Adresler, komutlarla ¢esitli giris ve ¢ikislara atamalar yapmak igin
gereklidir.

Omegin bir komut satinn “if IO and I2 then set O7” gesitli adresleri kapsamaktadir. I ve O
adreslerin tanitici iglem goren karakterleridir. Bu karakterler DIN 19239 standardina gore
belirlenmigtir. Bunlardan bazilan:

I: input (girig)

O: output (¢ikis)

F: flag (bayrak)

T: timer (zaman sayict)

C: counter (sayag)

Atama listesi

Adres numaralan birer iglem goren karakterlerdir. Bu karakterler segilen baglantilaria ve
G/C (1/0) modilandeki kartin yerlesim numarasi ile belirlenir (G/C modiilinin girig ve
cikiglanndaki algilayicilar ve is elemanlarina baglanir). Onceden ileride programda
kullamlacag gibi adres numaralan belirlenir. Dokiimantasyon hazirlamada PLC adresleri
atama listesine yazilir. Buna ek olarak algilayicilann ve i§ elemanlannin atamalan yapilir,

kisaltmalar ve girig ¢ikiglardaki verilerin anlamlanmn agiklamalan yapilir.

Kisa yazilimlar (veya sembolik adresler) algilayicilar ve is elemanlan igin kullamsh

kisaltma gekilleridir.

PLC yalmzca 1 ve O lant dikkate alir. Fakat bu bir verinin etkisi veya anlamu hakkinda
herhangi bir bilgi vermez. Omegin cikistaki 1 igareti silindirin ileri gitmesi, 0 isareti
silindirin geri gelmesi anlaminda olabilir. Is elemam 0 isareti ile harekete gegirilebilir. Bir

silindirin geri donmesi diger bir ¢ikis tarafindan kontrol edilebilmelidir.
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Sekil 5.15 Atama listesi.

Girig ve gikig verilerinin anlamlan ve adresleri herhangi bir kangikliga firsat vermemek

i¢in program yazilmadan 6nce agik olarak belirlenmelidir.

komut komutlar
adresleri

XXXX XXXXXXXX
XXXX XXX XXXXX
XXXX XXXXXXXX
0423 SET 07

— 0424 JUMP 70 433
0425 XXXXKXXX
0426 XXXXXXXX
0427 XXXXXAXX
0428 XXX AXXXX
0429 XXXXXXXX
0430 XXXXXXXX
0431 XXXXXXXX
0432 XKXAXXLXX

Ll 0433 iF 1§
0434 AND 17

Komut adresleri PLC adresieri

PLC tarafinda

otomatik olarak

“atanir

Sekil 5.16 Atama komutu.

PLC adresleri, program igindeki komut adresleri ile kanstinlmamalidir (6rnegin satir
numaralari). Bu numaralar program satirlarinin belirli bir sirayla bellekte saklamasi igindir.
Geriye doniisler ve belirli bir program bolimiinde dallanmalar sembolik adresleri ve satir
numaralanm kullanarak gergeklenir.
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5.4 En Cok Kullamlan Programlama Yéntemleri

PLC programlama ile ilgili kontrol problemlerinin ¢dziiminde ¢esitli metodlar vardur.
Bunlarin en énemlileri:

¢ Kontak plan1 (LDR)
e Fonksiyon semas1 (FCH)
e Deyim listesi (STL)

5.4.1 Kontak plam

Kontak plan: elektriksel kontak gekli gibi yan yana cizilen iki dikey ¢izgiden olusur. Sol
taraftaki ¢izgi gerilim kaynagina olan baglantiyr temsil eder. Iki kontak arasindaki akim
gecisi soldan saga dopru olacak sekilde olusturutur. Gigeler bu kontak sembolleri ile

gosterilir:

-1 [- : Normalde agik kontak
-J/[- : Normalde kapal1 kontak

VE islemi seri bagli kontaklanin, VEYA islemi paralel bagh kontaklarin anahtarlanmast ile
olur. Kontak planinda negatif girisler normalde kapali kontak sekliyle gosterilir.

Cikis sembolleri <()- (selenoid) seklinde akim hattimin sonunda en saf tarafta gosterilir.
Programlamada her bir sembol PLC adresleri ile veya kisa yazihm adres sembolleriyle

uyum saglar.

akim hatti 1 13 03
_1f [\
JO \J/
akim hattt 2
I4 15 o4

o — o

16
1L
JL

akim hatti 3 17 05

i (%

Sekil 5.17 Kontak plani.




97

Devre semalanndan farkli olarak kontak plam gekilsel olarak diizenlenir ve elemanlann
gergek devredeki yerlerini gosteremez. Bu tip programlama devre semalanimin
baglantilanina benzetilerek gelistirilmistir. Eger bir kontrol igleminde elektriksel bir devre
varsa ¢ok kolay bir sekilde kontak planina gevrilebilir.

5.4.2 Fonksiyon semasi
Fonksiyon semasi (FCH) basit gorinagla programlarda ve sirali programlarda

kullanilabilir. Sematik gosterimde bir akig semas: olarak kullamlabilir. Diger taraftan akig
semasi kontrol probleminin bastan sona dogru mantiksal bir gosterimidir. Bu akis semasi
kolayca fonksiyon semasina gevrilerek program haline donigtiiriilir.

T [ e o
r R) {5 T 1wtucu kolu ag S8

l sayici bagla

otomatk mody
bagtangig konumu

1 (ST basingi havayrac |
[ Twima ] [s | manyer siinax ren T8z

B2.manyetik sdindir lende

[ 2~ {5 T ceime sumari tan B4
e [ [ oo v

uvlagmasi ts 1 5san

84 deime siindwi dende

sp| detme sdndin gen 83
deime ge« =0 8 san

B3 deime sikindwi gende

[ 5 ] S | _manyetik siknar gen 181]

btrakma

Sekil 5.18 Fonksiyon semasi.

Lojik elemanlar dikdortgen sembollerle gosterilir. Fonksiyon semasinda negatif girigler ise
lojik semboliindeki dikdortgenin oniine bir daire gizilerek gosterilir.

Eger ¢esitli adimlardan olugan bir akis semast mevcutsa fonksiyon semasinda da bu
adimlar ayn ayn bolgeler seklinde gosterilmelidir. Bu boélgeler baglangigtan sona dogru
adim pumaralarim ve yorumlan kapsar. Adim bélgelerinin kendine ait olan biitiin girigleri
kargilik gelen is elemanlarnina baglar. Bir adunda yapilmasi gereken is PLC tarafindan
tamamlandifinda 6rnegin gegis sarti olarak devam etme anahtarindan igaret alindiginda

islem otomatik olarak bir sonraki adima geger.
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Sekil 5.19 Fonksiyon semast (sirali program).

Fonksiyon semasi elektronikteki lojik devrelere benzetilerek gelistirilmigtir. Bununla
beraber fonksiyon semalarn sirali adimlarin tam bir goésterimini ihtiva etmezler.
Adimlardaki siralamalarinda tamimlanmasi gerekmektedir.

5.4.3 Deyim listesi
Kontak plan1 (LDR) ve fonksiyon semast (FCH) dan farkli olarak deyim listesinde (STL)

program grafik olarak gosterilmeyip kelimelerle tammlanmaktadur.

Deyim listesi birbirinden bagimsiz komut satirlanindan olugmaktadir. Her bir komut
satirinin sag tarafina herhangi bir yazilim dilinde agiklayici notlar koymak miimkiindir.
Deyim listesindeki bu komut satirlani sirali olarak numaralamir. Komut kiimesi ¢esitli

sartlar: birbiri ile karsilagtinr ve komutlan yiiriitiir.

Komutlar kisaltilmig sekilleri ile listelenirler. L (‘load’ yiiklemek) bir komutun
baslangicim gosterir. Lojik elemanlar AND, OR ve NOT; A, O ve N gibi kisaltilmig
sembollerle gosterilirler. Atama “Set, otherw reset’ deyimleri = isareti ile gosterilirler. “Set,
otherw reset’ anlami; gikis 1 isareti geldiginde lojik 1 olsun, O igareti geldiginde lojik 0

olsun.
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Sekil 5.20 Deyim listesi programi (STL).

DIN standardinda, deyim listesi i¢in adimlar dikkate alinmaz. Fakat artgil programlarda
adim bayraklan ile galigilabilir. (Kontak plan ile programlamada da artgil programlardaki
adim bayraklar kullanilir.). Bununla beraber giiniimiizde adimlardan meydana gelmis olan
deyim listesi (STL) programlarda mevcuttur. Bunun igin 6zel komutlar vardir. Bu sayede
deyim listesi (STL) komut dilini karmagik problemlerin programlanmasinda kullanabiliriz.

~atryct on 3els

NIf 3 error sw ti It
X3 "o N . acanow eggemert D30 tuttoe S
a4 EN SET 4 M -
AS SET S Luller Dy
e sEe 1 settorg 1 ome
IWT THEN LOAD .~ 3 ges ‘ed <3iue
o] 0 e presetect memoe,
X< [ E54ad vSC seguence step { ° sec
A SEY To s13rl time
:\;::"é;é;;.;“ T ing:cator step
K042 .E 1 acknowledgement Gush Dutltor S§2
ROK] s 4 jamo .ASLouCtion
.-\O‘l ~ 10 tome run aut
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KX cF NOTD time ron out
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K3 LRt 33

Sekil 5.21 Deyim listesi program (sirali program)

Kontrol islerinde Bool esitlikleri ve yol adim diyagramlar deyim listesi (STL) kullanarak

kolayca yazilir.
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Bayraklar hakkinda genel bilgi

PLC programlama dillerinde bayraklar giriy ve ¢ikislanin yerine gelecek sekilde
kullanilabilirler. Boylece bayraklar giris ve ¢ikiglann yerine herhangi bir yerde
kullanilabilirler ve test edilebilirler.

5.5 PLC Programmim Olusturulmasmda Takip Edilecek Yol

Bir iglem sirasi iginde yapilacak isler bolimlere ayrilir. Bu metoda gore kontrol
problemlerinin PLC ile ¢6ziimii dort adimdan olugur.

5.5.1 Adim 1: Sistemin tammmlanmasi

Hangi fonksiyonlar kontrol sistemini olusturur. Bu sorunun cevabi agik olarak
belirlenmelidir. Bir PLC programinin olusturulmasinda oncelikle kontrol probleminin
tamiminin yapilmasi gerekir.

kontrol isi

6n incalema
problemin tanimianmasti

|

atama listesi

U

programlama
STL. LDR, FCH

U

kontrol sistemine

tagima

PLC - program

Sekil 5.22 PLC programinin olusturulmasinda takip edilecek yol.
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Gerekli olan veriler ortaya gikariimalidir (Durum diyagramlan, ig aki§ diyagramlari, yol-
adim diyagramlan). Algilayicilanin ve i§ elemanlanimin kontrol probleminin ¢éziimi
i¢indeki gorevleri tam olarak anlagilmalidir. Gii¢ elemanlarinin tam bir gosterilimi igin
devre diyagramlarinin gizilmesi gereklidir.

Basit kontrol problemlerinde giris ve gikislar igin dogruluk tablosunun hazirlanmasi gok
kullamgh olur. Dogruluk tablosu yardimiyla devrenin detaylarimin agiklanmasi, devrenin
emniyetli ¢aligmasi igin gerekli testlerin yapiimasi miimkiin olur. Burada 6rnek olarak acil

durdurma butonunun ¢aligmasini verebiliriz.

konum siralama yol adim devre dogruiluk
semasi semast $emasi semasi tablosu

|

Sekil 5.23 Bir durdurma butonunun ¢aligma adimlarn.

5.5.2 Adim 2: Atama listesi
Program igin gerekli olan temel sartlar belirlenmelidir. Bunun i¢in dért bolimden meydana

gelen atama listesinin olusturulmasi gerekir.

e Birinci kolona giris ve ¢tkislarin tam bir gosterilimi yazilir. Gosterilimler devre

diyagramlarindan alinir.

e Girig ve ¢ikislar igin kisa gosterilimler (sembolik olarak bilinir) ikinci kolona yazilir.
Bu kolondaki gosterim programin olusturulmasinda kullamlir. Genelde bunlar
serbestge secilen gosterilimler olabilir. Fakat uygun bir mantikla segilirse kolay
anlagilabilir. Omegin S1, S2, S3 ... ¢esitli anahtarlan gosterebilir. Kullanilan numaralar

ve semboller programlama sisteminin izin verdigi sekilde olmalidir.

e PLC adresleri Gigiincii kolonda listelenir. Islem sembolleri standartlastinimigtir. Adres
numaralart baglanti karsiliklanina gére belirlenirr  PLC programlaninda kisa
gosterilimler veya PLC adresleri kullamibir. Bu amagla agiklayict veri dosyasi
olusturulmahdir (atama listesinin kisa sekli). Bu gekil iki kolondan olugur: Birinci

kolon kisa gosterilim, ikinci kolon ise PLC adresleridir.

¢ Son kolonda giris ve gikiglardaki isaretlerin anlamlan yazihir. Kisaca 1 = silindir ileri’
gibi sistemdeki olusabilecek isaretleri agiklayici gosterilimler vardir.
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Cizelge 5.1 Atama listesi

Atama Listesi
Tammlama [Kisaltma |Adres |Fonksiyon
S1 Butonu |S1 10 10, 12, IS butonuna basildid siirece 1-igareti tagir.
S2 Butonu | S2 2
S3 Butonu [S3 I5
H1 lambas1 | H1 Q0 00 1-isareti tasidiginda lamba yanar
5.5.3 Adim 3: Programlama

Bu admmin fonksiyonu kontrol isleminin gergeklestirilmesi ve kontrol akisinin

tamimlanmasidir. Bu iglemin yapilmas: igin ti¢ metod vardir. Kontrol igleminin yapis1 ve

kigisel tercihler programlama metodunun segimini belirler.

e Kontak plami (LDR), eger kontrol sisteminin devre semalan varsa uygundur. Elektrik
mithendisleri bu metodu tercih eder.

¢ Fonksiyon semas: (FCH), kontrol sisteminin bir akig semas: ile gosteriligidir. Bu akig
semasi fonksiyon semasi ile programlanir.

e Deyim listesi (STL), eger kontrol edilecek igin bir yol adim semas: varsa ve Bool
esitlikleri ile lojik denklemleri olusturmus ise deyim listesi ile ¢ok kolay program

yazilir.

Eger herhangi bir hata mesaji olugmadiysa atama listesi yardimiyla boyle bir hata
olasitiginin kontrolii yapilir. Bu iglemle biitiin girislerin ve ¢ikiglarin durumlan atama
listesinde goralar ve yazicidan dokiman olarak program listesi alinip incelenebilir.
Ugtincii adim olan programlama iki alt adima aynlabilir:

1. Program yaratma.

2. Programlayici yardimi ile programin girilmesi

Program girilmeden once bir kagit Gzerine program taslaginin hazirlanmasi programlayici
igin kullanigh olur. Endistride karmagik kontrol problemlerinin ¢oziimiinde, programin

olugturulmasi ve girilmesi ¢ogunlukla ayn ayn gergeklestirilir (6rnegin programe ve servis

teknisyeni tarafindan).
L S1
A 82
O S3
= H1

Sekil 5.24 Deyim listesi.
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33
|
JL
Sekil 5.25 Kontak Plam1 (LDR).
s2 1 > |
O S— e T S
St ! i
]

Sekil 5.26 Fonksiyon Semasi (FCH).

5.5.4 Adim 4: Kontrol organina aktarma islemi
Bu ana kadar PLC programi merkezi kontrol birimi tarafindan anlagilabilecek sekilde

makine koduna ¢evrildi. Son adim programin kontrol organmina aktarilmasidir. Makine
koduna gevrilme aninda gergek programlama gergek PLC adreslerinin bilinmesi gereklidir.
Eger program sembolik adreslerle olusturulmugsa (acdim 2) makine koduna doniistirme
yapilmadan 6nce gergek adreslerle degistirilmelidir.

Gergek problem ve planda kontrol iglemi tekrardan test edilmelidir. Efer miimkiinse
problemle ilgili olmayan birisinin bu testi yapmas: programci tarafindan yapilabilecek
kigisel hatalan ortadan kaldirr.

5.6 Cikiglarin Aktif Hale Getirilmesi

PLC de programdaki komutlara uygun olarak ikili girig isaretleri degerlendirilir. Bu
degerlendirmenin  sonucunda uygun cikiglarin aktif hale getirilmesi 1-igareti, g¢ikig
isaretinin silinmesi O-igareti ile olusturulur.

En basit oOmnekte ¢ikis kontrolii giris igaretinin dogrudan iletilmesi yoluyla

programlanabilir.
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5.6.1 Ornek : Bir ¢ikisin aktif hale getirilmesi

a) On inceleme:

Problem:

Bir butona basildiginda lamba yanmaktadir.

Sekil 5.27 Konum semast.

CCU| o

H1

{EFFERE

24V

= ~

220v

I

Sekil 5.28 Devre semast.

(S1) butonu giriglerden birine ve (H1) lambas: ise ¢ikiglardan birine baglanmali (konum

semasina bakiniz.).

b) Atama listesi
H1 ¢ikiginin fonksiyonu atama listesinin sag tarafina not edilmigtir. Buton serbest
birakildiginda lambanin yanik olarak kalmasi i¢in bu gikig isareti bellekte saklanmahidir.

Atama listesi

Tamimlama |Kisaltma |PLC Adresi |Fonksiyon

S1 Butonu S1 10 10 butonuna basildid: siirece 1-igareti tagir.
H1 Lambast {HI 00 Lamba OO0 1-isareti aldif siirece yanar.
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¢) Program
Biitiin ¢6ziimler DIN normuna goredir.

(STL) Deyim listesi ile programlamada S1 girisi ‘Load’ L komutu ile H1 ¢ikigi adreslenir.
‘SET’ S komutu gikisin aktif hale getirilmesini ve igaretin saklanmasint saglar.

STL Program
L S1
S Hi

(LDR) Kontak plam ile programlamada S1 anahtan igin normalde agik kontak ve H1 igin
kalici gikis semboli ile bir akim yolu olugturulur.

l S1 H1 i
1L (s \.
JL v/ |
normalde agk kalici
kontak Gikig
Sekil 5.29 LDR Program.

(FCH) Fonksiyon semasinda gikislar bir flip-flop vasitasi ile saklanir (kendini tutan
anahtar). H1 ¢ikigi aktif (SET) hale getirilir. Cikis igaretinin silinmesi (RESET) burada yer

almaz.

St — S ——————— H1

Sekil 5.30 FCH Program.

5.7 Girislerin Lojik Baglantis1

Cesitli girislerden ahnan ikili igaretler programdaki komutlara gére merkezi kontrol
tnitesine lojik olarak baglanir. VE ve VEYA elemanlan iki veya daha fazla girig
isaretlerinin bulundugu yerlerde goz 6niine alinmalidir. Bir gok kontrol iglerinde bu lojik
elemanlann birlestirilmesi gerekli olmaktadir.

Bunu basit bir 6rnekte VE (AND) elemanlan ile gorelim:
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5.7.1 Ornek: Lambalarin kontrolii VE (AND) elemam ile

a) Oninceleme
Problem:
Lamba iki butona birden es zamanl olarak basildig: siirece yanik olarak kalacaktir.

Sekil 5.31 Konum gemasi.

Iki anahtar iki girige ve lamba ise bir ¢ikisa baglanacaktir.

[ ccu | O
o o]
1 B
2 2]
e |———%—- e&‘}} —i— ® H1
s2\ [s ] s |
s | 6 |
7] EA
24V
/2200
[ ]
Sekil 5.32 Devre semasi.
Cizelge 5.2 Dogruluk tablosu
S1 S2 Hl
0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1
TC YﬁKSEKOGRET il KURDLEG

DOKUMANTASYON MERkgz;
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b) Atama listesi
00 ¢ikis fonksiyonu: Bu ¢ikig lambanin normalde kapali olmas: i¢in enerjisiz olacak
sekilde programlanmahdir. ‘
Cizelge 5.3 Atama listesi.

Atama listesi

Tammlama Kisaltma |Adres Fonksiyon

S1 Butonu S1 10 10 buton 1 basildiginda 1-isareti tasir.
S2 Butonu S2 12 12 buton 2 basildiginda 1-isareti tasir.
H1 Lambasi Hi1 00 Lamba OO0 1-isareti aldif siirece yanar.
c) Program

(STL) Deyim listesi ile programlamada VE(AND) elemam ikinci satira A olarak yazilir. = - |
komutu kahici olmayacak sekilde gikigin aktif hale gegmesini saglar. '

STL Program
L S1
A S2
= H1
St S2 H1
I . ('}
| JL I :
normalde normaide Gk
agtk kontak agik kontak
Sekil 5.33 LDR Program.
S1
S2 & H1
Sekil 5.34 FCH Program.

(LDR) Kontak planinda VE(AND) elemam iki normalde agik kontam seri olarak
baglanmasi ile gergeklestirilir. H1 igin enerjisiz gikig sembola gosterilmistir.

(FCH) Fonksiyon semas: ile programlamada VE(AND) elemanint gosteren fonksiyon da;
Girisler ve ¢ikiglar temel sembollerle baglanir.
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5.8 Sirali Kontrol Sistemlerinin Programlanmasi

5.8.1 istem ¢evrimleri (Sirah programlar)
Bir ¢ok kontrol igleminin akis1 gesitli adimlanin gergeklestirilmesi ile olur. Bu ylizden
burada sirali kontrol sistemleri iizerinde durulacaktir. Bir sistemde yalmzca belirlenen bir
durum gergeklestiginde bir sonraki kontrol adim isleme sokulur. Ornegin difer girislerden
isaret gelebilir veya difer is elemanlant adreslenebilir. Sistemin giivenilirlifini ve
emniyetini garanti edebilmek igin bu giriglerden igaretlerin algilanmasi ve kontrol edilmesi
gereklidir.

Slrall kontrolde iglem gevriminin denetlenmesi adim sayici taraﬁndan olur (FPC 404
merkez1 kontrol Unitesinin ¢leman1). Bu sayici . program siiresince ad1m adlm ﬂerler .

Programda bir sonraki adim numarasimin artan sayida olmast onemh degildir. Program
igerisinde atamalar, gevrimler ve kollara ayrilmalar mum_kundur. |

Program bellegi

- Adim 1

Adim 2

Adim 3

islemci birimi Adim 4

Merkezi kontrol birimi [

Sekil 5.35 Sirahi Program. Ackerman, R., Franz, J., Hartman, T., Hopf, A., Kantel, M.,
Plegman, B., (1990), Programlanabilir Lojik Kontrol Organlan Temel Seviye TP 301
Ogretim Kitabt.

6mek: ,
Islem ¢evrimini basit ve giinliik uygulamalardaki bir 6regi ¢camagir makinasi programidir.
On yikama — yikama — durulama bu programin adimlandir.

Sirali kontrolde program igerisinde bir adimdan diger bir adima gegis gerekli olan
anahtarlama sarﬂan yerine getirildifinde gergeklesir. Zamana bagimh ve isleme bagimh

olmanin arasindaki fark sartlarin zaman veya isleme baglh olmasina gore degisir.
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e Zaman — bagimli sirali iglemlerde anahtarlama sartlan yalmz zamana baglidir. Ornegin
~ zaman sayicL.
e Islem — bagimh sirali islemlerde anahtarlama sartlani kontrol edilen sistemden alinan
isaretlere baghdr.

Pratikte kontrol problemlerinin bir gofu islem gevrimi ile ¢ozilir. Bu tir programlarn
bolomleri - ayn birimler olarak programda gorilir - tarama programlan olarak
gosterilebilir.

5.8.2 Fonksiyon semasi

Islem g¢evrimi fonksiyon semasi olaraktan yazilabilir. Fonksiyon semas: en basit ve en agik
gosterilimi sunar. Programm bdlimleri programin yapisim agiklayici numaralandiriimg
adim alanlanina (kutularina) ayrilmigtir. Her bir adima ait ¢ikislar adim alanlanna bagh
olan komut tanimlama alaninda adreslenmektedir.

Ornek:

S1 anahtanna basildiginda A silindiri ileri ¢ikar (adim 1). A son konuma geldifi zaman
tekrar geri doner (adm 2). A silindiri geri déndigiinde A lambasi yanar ve islem
¢evriminin tamamiandifim gosterir (adim 3) (A silindirinin ileri gitmesi ve geri gelmesi
Y1 selenoidi tarafindan saglanir).

3 adimh sirali programda: fonksiyon semasi G¢ adim alamm gostermektedir. Birinci adim
igin gerekli gsart S1 anahtarina basili olmas: ve silindirin baglangic konumunda olmasidir.
Komut alaninda ise bu adum °Silindir A +’ silindir A ileri olarak yazilmistir. (*S” anlami
komut bellekte saklanacaktir demektir.)

S1 anahtan agik
baslangig konumu

1 »—{ij silindir A+ J

ilen

silindir A ileri

2 S ] silindir A- |

gen

‘ silindir A gen
l_
3 ———S | lamba H+ ]

lamba agik

Sekil 5.36 Fonksiyon Semasi
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Aym sekilde adim 2 igin ; sart A silindirin ileri ¢ikmasidir (Birinci adim tamamlanmig
demektir). Komut “Silindir A-’; silindir A geri seklindedir.

Uglinctt adimda; son olarak lamba yanar (lambanin kapali olmast bu programda kontrol
edilmektedir).

5.8.3 Kontak plan:
Adimlar kontak plaminda adim bayraklan olarak gosterilitler. Bu bayraklar bir sira

icerisinde adimlarin gergeklenmesini saglar.

Sirali kontrol i¢in olusturulan kontak plam iki bolime ayrihir:
1. Kontrol bolimi — bayraklann aktif hale getirilmesi;
2. s bolimi - ¢ikislann tetiklenmesi.

Bayraklar:

Kontrol boliimiinde her bir adim igin bayraklar ve sartlar arasindaki baglanti olusturulur.
Sirah kontrolde her bir adim igin bir bayrak olugturulur. Is bolimimdeki ¢ikislar bayraklar
tarafindan tetiklenir. Her bir gikig i¢in bir akim hatt: gereklidir.

Ornek:
Cizelge 5.4 Yerlestirme listesi

Yerlestirme listesi

Algilayicilar / Is elemanlan Tammlama | Adres
Anahtarlar S1 10
Sinir anahtan silindir A ileri B0 I1
Sinir anahtan silindir A geri Bl 2
Selenoid valf Y1 00
Lamba H Ol

Tekrar 6rnege bakacak olursak kontak plam agagidaki gibi olugturulur.

Adim bayrag: 1 (normalde kapah kontak), S1 ve adim bayragi 3 (normalde kapal: kontak)
1.akim hattinda sert olarak baglanmirlar. Adim 1 in aktif hale gelmesini saglayan sartlar; bu
adim heniiz aktif hale gegmeden, S1 basih, A silindiri geride ve son adim gergeklesmedi.
Adim 1 in isareti son adim (gevrim sonu) gergeklegince silinir. Adim 1 aktif hale gegince
bu sekilde kalacaktir. Bu paralel olarak bagli olan normalde agik kontakla gergeklenir. S1
basili olmasa bile; adim giris anahtan aktif olmadii zaman kalici olacaktir.
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akim hatti
adm1 Si BO adm 3 adim1
) i Ir ar &
adim 1
Ir .
[
Bi adim 1 a;hmz lontat
IL i ntro
: "_;E JL T)_“ fbdmmu
a .mz#
air
—
BS adim2 adim3 l
s — —F )
4L J.L N/ J
adim 1 adim2 v1
Ir ar PR
N e | — Y
adim 3 H’ ug )
.5 ar A bolumu
€ }——]'
Sekil 5.37 Kontak Plam

2.akim hatti; adim 2 igin sartlar Bl den l-igareti gelmesi ve adim 1 in aktif hale
geemesidir. B1 girisi bir kere anahtarlanacak ve akim paralel koldan akmaya baglayacaktir.

Adim 3 in bayrag, 3.akim hattinda olusturulur. Bu son adimin anahtarlanmasina ve kalici
hale getirilmesine gerek yoktur. Adim 1 in l.akim hattindaki normalde kapali kontak

tarafindan igareti silinecek ve adim 2 adim 3 isareti silinecektir.

4. ve 5. Akim hattindaki ¢ikislarin tetiklenmesi: Y1, adim 1 ve negatif adim 2 tarafindan, H
ise adim 3 tarafindan olur. Boylece bu anda adim 2 aktif oldugu zaman Y1 ¢ikigimn igareti
silinir. H ¢ikig1 aktif hale gelmeli ve o sekilde kalmalidir (boylece lamba yanik kalacak).

Genel tanimlama:

Asagidaki semada bir kontak planinin gekilsel tanumlamasi gosterilmektedir. Sirali
programlama ‘n’ adimdan olusur, ‘r’ adet ¢ikig tetiklenir (n ve r dogal sayilardir). Buna
gore kontak planinin kontrol bdliimii gesitli bayraklann olugturulmasi i¢in ‘n’ tane akim
hattina sahiptir. ‘r’ tane akim hatt: ise gii¢ bolimii igin gereklidir. Cikislar O1, 02, ..., O,
seklinde tasarlamirlar. Girigler ise basit olarak I ile gosterilir. Bu tasarim ¢esitli giriglerin

miimkiin olan biitiin lojik elemanlarim bir araya getirir.

Kontrol boliimi: Adim 1, 1.akim hatt1 Gizerinde negatif kontak olaraktan olusturulur (bu
islem kontrol sisteminin ikinci bir kere baglatilmasim engeller). Burada son adim bayrag:
da (adim n) negatif kontaktir; gevrim sonuna heniiz ulagiimamistir. Adim 1 deki paralel
anahtarlama kendini tutan devrenin olusturulmasina imkan saglar.
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akim hatti dim 1
adim 1 admnp  adm
n o N N
I |1 1/l [\
L s e e W
adim 1
1T
_] |_ adim 2
0 adim 1
o LT A
PoSL 1L \/
a_dlrrp 2
_._i _ L, kontrol bélimii
B L adim 3
| adim 2
L a¢L iL [\
3 —it 1\
adim 3
il
|
JL
| adim n-1 adim n
1L ] (
n |
It JL L,
adim n1 adim n2 01
il - -
- iy (Y
n+1 10 j L 1\ /
adim n3 adim n4 02
ar r 7o
N J]/IL L /L L gug bélum
admn5  adim né Or :
Wi b [
A e e ) Y &

Sekil 5.38 Swrali programlarda kontak plani. Ackerman, R., Franz, J., Hartman, T., Hopf,
A., Kantel, M., Plegman, B., (1990), Programlanabilir Lojik Kontrol Organlan Temel
Seviye TP 301 Ogretim Kitab:.

Adim 2, ikinci akim hatt1 izerinde olugturulmugtur. Bu akim giriglerin haricinde adim 1
kontafindan olugmaktadir.

3. akim hatti, adim 2 nin kontagindan olugmaktadir.

n. akim hatt: adim n-1 kontagindan olusmaktadir.

Gui¢ bolima: Buradaki bolimde gikislar tetiklenir. Cikislarin aktif hale getirildigi adim bir
kontak ile olusturulur. Cikiglarin isaretinin silindigi adim ters kontak ile gosterilir. Adim

bayraklann adim olarak tamimlanmaktadir. Aym sekilde nt+l. akim hattindan (gig
boliminin 1. Akim hatti) n+r akim hattina (sonuncu akim hatt) kadar devam eder.
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5.8.4 Deyim listesi
Tekrar 6rmege donecek olursak, birinci gema bu program igin fonksiyon gemasint ikincisi

ise deyim listesini gostermektedir.

S1 anahtar agik

baslangi¢ konumu

1 L—{S l silindir A+ J
ilen
| silindir A ilen
i 2 }__’is i silindir A- ]
gern

silindir A gen
M

A %__{s | Tamba R+ ]
lamba agik
Sekil 5.39 Fonksiyon semasi.

Ornek
Fonksiyon semasinda oldugu gibi deyim listesi de ti¢ adimdan olusmaktadir. iki adim
bayrag1 F1 ve F2 bunun igin gereklidir (son adim igin adim bayragina gerek yoktur). Bog

satirlar bir boliimi digerinden ayirmaktadir.

Deyim Listesi

L N F1
S1 Admm 1
A BO A+
F1
Y1

wwn

r-q

F1
AN F2 Adim 2
A Bl A-
F2
Y1

e A

F2 Adim 3
A BO H+

H1

F1

= wn
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Her bir adimda bayraklar aktif hale getirilmektedir. Son adimdan sonra biitiin bayraklarin
isaretleri kaldirilacaktir. Her bir adim ‘load” komutu ile baglamaktadir. Birinci adim igin
sart S1 anahtanmin c¢alistinlmasidir. Daha sonra F1 ve Y1 ¢ikist aktif hale getirilerek

silindir ileri ¢ikar.

Ikinci adim igin sart F1 aktif olmalidir. Diger sartlar ise F2 aktif olmayacak ve simir
anahtani B1 de 1-isareti olugacak, Y1 isareti kaldirilacak ve silindir geri gelecektir.

H ¢ikist (lamba) ugiincii adimda tetiklenecek ve F1, F2 bayraklarnimin isaretleri
kaldinlacaktir. Adim 3 {in bayragina gerek yoktur.

Cevrimin g¢ahsmasi: Uglinci adim tamamlandiktan sonra biitin adim bayraklarinin

igsaretleri kaldinilir. Boylece tekrar baglatmak igin gerekli olan sartlar saglanmig olur.

F1 aktif haldedir, F2 nin ise igareti silinmis durumdadir. Simdi ikinci adim
gerceklestirilebilir. '

Simdi F2 aktif haldedir. Béylece tg¢iincii adim baglatilabilir. Bu son adimdir. Bundan sonra
biitiin bayraklann isaretleri silinecektir.

Genel agiklama
Burada ornegi siral1 kontrol i¢in genellestirmek mamkindiar. Burada deyim listesi sekilsel

olarak gosterilmektedir.

Caliyma ¢evrimi ‘n’ adimdan olugmaktadir. Bu adimlar aym zamanda daha fazla
detaylandirmaya gerek kalmadan (kontak planinda da oldugu gibi) deyim listesinin de
clemanlandir. Bu semada girislerim ¢esitli lojik elemanlan igin I (adimlann gegis
sartlarinda), her bir ¢ikis igin O konulmugtur. Programda gikiglar aktif hale getirilir (SET-
‘S’) veya igareti kaldirilir (RESET-R”).

Her adimin gegis sartinda (ilk adim hari¢) bir énceki adim numaras: ile bir bayrak veya
ayn1 adim numaral1 negatif bayrak olmalidir. Bu bayrak aktif hale gelince ¢ikis tetiklenir.

Son adimda aktif hale gelecek bir bayrak yoktur. (‘n’ numarah bir bayrak yoktur) 1, 2, ... ,
n-1 bayraklarinn isaretleri kaldirtlir.
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Sekildeki oklar ¢evrimin ¢aligmasin agiklamaktadar.

F1 adim 1

Y21%)
& bl

e

F

£

|

F2 adim 2
0

210y

F3 _—l adim 3

s e N
@)

150—2 =

= .

Fn—1 adim n-1

Fn—1

F1

% admn

- ADAVVAO0 T AW
o

Fn -2
Fn—1

- -

—

Sekil 5.40 Deyim listesindeki adimlar. Ackerman, R., Franz, J., Hartman, T., Hopf, A.,
Kantel, M., Plegman, B., (1990), Programlanabilir Lojik Kontrol Organlari Temel Seviye
TP 301 Opretim Kitabu.

Not: Sirekli kalic1 olmayan bayraklar kullamlmaktadir. Bu bayraklarin PLC kapatildiktan
sonra (enerjisi kesildikten sonra) otomatik olarak isareti silinir. Bu yeni bir program
yaratilmasi igin gereklidir. Sirali program kural olarak bayraklann isaretini kaldiramaz
(yalniz ¢evrim sonunda PLC kapatildit zaman isareti kaldirilir). Kahic1 bayrakla ¢aligan

kontrol sistemlerinde program g¢aliymadan 6nce bayraklarin konumu hakkinda sorgulama
yapilir, egier uygunsa aktif hale gegirilir.
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Ornek:
Paket kaldirma makinesi:
Tagima bandi fizerindeki yaklagim anahtan paketin olup olmadigim algilar. Eger varsa
paket pnomatik silindir A (kaldirma silindiri) tarafindan kaldinilir ve diger bir tagiyici
banda iletme silindiri B tarafindan itilir. Daha sonra silindir A ve silindir B geri gelir.

Silindirin ileri ¢ikmasi ve geri gelmesi selenoid valfler Y1 ve Y2 tarafindan olur. Silindirin
konumu silindirlerin strok sonu ve bagina yerlestirilen sinir anahtarlari B1 ve B4 tarafindan
algilanir. Paketlerin geldiZi tarafta ise paketler, kaldirma cihazina birer birer gelmesi igin

boliinmektedir.

Sekil 5.41 Konum semast.

Devre semasti
5 girig: yaklagim anahtan BO, sinir anahtant B1, B2, B3, B4.
2 ¢ikis: selenoid valfleri Y1 ve Y2.
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Sekil 5.42 Devre semasi

Atama listesi
Bu 6mekte dogruluk tablosu kullamigh degildir. Karmagik islemlerde yeterince agiklayici
olmaz ve sirali kontroliin olusturulmasinda yeterli degildir.

Cizelge 5.5Atama listesi

Tanmimlama Kisaltma | Adres | Fonksiyon

B0 yaklagim anahtann |BO 10 Anahtara yaklasildiginda, 10 1-isareti tagir.
B1 sinir anahtan Bl I1

silindir A geride

B2 sinir anahtarn B2 2

silindir A ileride Kontak aninda 1-isareti tagir.

B3 sinir anahtan B3 I3

silindir B geride

B4 sinir anahtan B4 14

silindir B ileride

A selenoid valfi Y1 00 00 1-isareti tagidif1 zaman besleme
B selenoid valfi Y2 01 O1 l-igareti tagicdifi zaman besleme
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Program:
Bu problem igin iglem bagimh sirali kontrol kullamlmaktadir. Yalmzca sistemlerden
belirlenen igaretler alindipy zaman adimlar baglatilir. Program sirasi agafidaki gibi
bolimlere ayrilmugtir.

Adim 1: Paketin kaldinlmasi (kaldirma silindiri ile).
Adim 2: Paketin ileri itilmesi (itme silindiri ile).
Adim 3: Kaldirma silindirinin geri gelmesi.

Adim 4: Itme silindirinin geri gelmesi.

Tagima bandi tizerinde bir sonraki paketin yerine gelmesi ile yaklagim anahtarindan isaret
alindif1 zaman program birinci adimdan baslar. -

(FCH) Fonksiyon semasindaki adim kutulan her bir adimin durumuna gore diizenlenmigtir:
Komut tanimlama alaninda o komutu tanimlayici kisaltilmig bir harf vardir. Geri atlamanin

anlami adim 4 tamamlandiinda program ¢evriminin yeniden baglatilmasidir.

paket var
‘ baglangig konumu
1 S | silindir A+ ]
kaldir
kaldirma silindiri ileri
2 sifindir B+ ]
ileri it
l* itme silindiri ileri
) {S_| silindir A- ]
[ Tindir T
— kaldirma silindiri geri

t i:j — :{—{S | “silindir B- 1

-]

Sekil 5.43 FCH Program.

(LDR) Kontak plam ile programlamada, kontrol bdéliminde 4 adim bayrag
kullaniimaktadur. iki gikigin tetiklenmesi ise gii¢ bolimiinde yapilmaktadr.
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(STL) Deyim listesi ile programlamada adimlar belirlenir (agiklayici yorumlar programa
dahil degildir). Adim 3 Gn gergeklenmesi igin adim 4 Gin bayragina gerek vardir.

Stept Inittal position and package
Step2 Cyl A advance

Stepd Cyl 8 advance

Step4d Cyl A return

Cylinder A

Cytinger B

DABWN -

]
I current path 1 step 1 nitial posttion and package
!

1 step 1 B8O B1 83 step 4 step ¢
===} 11 (! 1 ' )/ ~ )--
)

i step 1 ]

==

)
]
! current path 2 step 2 cy! A advance
t

R

182 s(e? 1 step 2
=] { 10 (

I t

| step 2 |

-] {-—

-
1
]

L}
| current path 3 step 3 cy! B advance
]

184 ste? 2 step 3
===} | 1 ~

4
h

| step 3 |
t=em] [=ome
]

!
{ current path 4 step 4 cyl A return

SN DTS DRI SIUNUUUNS USRI

81 slee 3 step 4
== [ 1 (e <=
{

{ current path § step 5 cytlinder A

(

{ step 1 step 3 Y
e -
f

{ current path 6 cylinder 8

| step 2 step 4 Y2
==} === « -

(
end of fadder diagram

Sekil 5.44 LDR Program.

STL Program

N F1
BO
B1 Adim 1
B3 A+
F1
Y1

F1

N F2 Adim 2
B2 B+
F2
Y2

F2

N F3 Adm 3
B4 A-
F3
Y1

F3

B1

F1 Adim 4

F2 B-/adim 1 e atla
F3

Y2

ARAAIDP R o> > ned>>> -
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Ormnek:

Damgalama makinesi:
Dikdéortgen pargalar makinede damgalanmaktadir. Program S1 butonuna basilmasiyla
baglatiimaktadir. Bu igaretin anlam par¢anin magazinde oldugudur.

Parga makineye A silindiri tarafindan itilir ve sikilir. Daha sonra B silindiri tarafindan
damgalanir ve C silindiri tarafindan digan atilir.

Tutma silindiri ¢ift selenoidli valf tarafindan ¢aligtinilir. Y1 bobini sikma Y2 bobini ise
birakma gorevi goriir. B ve C silindirlerinin ileri ve geri gitmesi Y3 ve Y4 selenoid valfleri
tarafindan olur. Silindirin konumu silindir anahtarlari BO — BS tarafindan belirlenir.

Sekil 5.45 Konum gemasi

¢ ozim:

Dikdortgen pargalar bu makinada damgalanmaktadir. Program akigi S1 butonu tarafindan
baglatiimaktadir. Bu isaret is pargasinin magazindé oldugunu belirtmektedir. Parga A
silindiri tarafindan makinanin 6niine itilir ve tutulur. Daba sonra B silindiri tarafindan
damgalanir ve C silindini tarafindan digsan atilir. Tutma silindiri A iki bobinli Y1 (tutma) ve
Y2 (birakma) ¢ift selenoid valfle galigir. Silindir B ve C nin ileri gitmesi ve geri gelmesi
selenoid valf Y3 ve Y4 tarafindan olur. Silindirlerin konumu sinir anahtarlan B0 — BS

tarafindan belirlenir.
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Sekil 5.46 Devre semasi
Cizelge 5.6 Atama listesi
Atama listesi
Tanimlama Kisaltma |Adres |Fonksiyon
S1 butonu S1 10 Calistifinda 1-isareti alir.
Sinir anahtan BO, silindir A, geri | BO I1
Sinur anahtan B1, silindir A, geri | Bl 2
Sinir anahtan B2, silindir B, geri | B2 I3
Sinir anahtan B3, silindir B, ileri | B3 14
Sinir anahtan B4, silindir C, geri | B4 I5
Sinir anahtar BS, silindir C, ileri | BS 16
Y1 selenoid valfi Y1 00 1-igareti ile beslenir.
A silindiri; tutma
Y2 selenoid valfi Y2 01 1-igareti ile geri déner.
A silindiri; birakma
Y3 selenoid valfi Y3 02 1-isareti ile beslenir.
B silindiri
Y4 selenoid valfi Y4 03
C silindiri
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STL Program

F3

F1

F4

S1

B2

BO

Y1

B2

Y2

F4

Y2

Y1

7o)

F4

F1

F5

BO

F1

Y4

F2

F5

B1

Y3

F5

F2

BS

Y4

F2

F1

F3

k2

B3

F3

Y3

F4

F3

F5
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parga var

baslangig konumu

1 —1s | silindir A+

tutma

l— Tutma silindiri ileride

p) S | silindir B+

damga ileri

damga silindiri ileride

3 S | silindir B-

damga geri

damga silindiri geride

4 S | silindir A-

birakma

tutma silindiri geride

5 ?I silindir C+

itme

itme silindiri ileride

6 S| silindir C-

geri gelme

Sekil 5.47 FCH Program.
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1 step 1°A+
2 step 2 B+
3 step 3'B-
4 step 4 A-
§ step 5 C+
6 step 6.C-
7 cyl A to advance Y1
8 cyl A to return Y2
3 cyt 8Y3
10 cvi C Y4
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1 current path 8
1

188 step §
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|

1

| current path 7
{

4

cy!l. A to advance Y%

=
| R,
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4

A

{step 1 at?n
] [ amtme]

4
|
]
1 current path 8

I
Istep 4 step 6

p

cyl. A to return.Y2

<
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]
| current path 8
)
istep 2 step 3

4
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~
]

A

= (=+=-11
|

| current path 10 cyl. C Y4
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end of ladder diagras

Sekil 5.48 LDR Program.
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5.8.5 Kollara ayrilan islem ¢evrimi

Adim siralaninin farkli numaralandig strali kontroller mevcuttur. Belirli bir algilayicidan
alinan igarete gore bir veya difer bir adim siras1 segilir. Damgalama makinas1 iki ayn
silindirle kiigiik ve bityiik pargalann iglendigi bir makine olarak bu tiir sirali programlara
bir &rnektir. Biiyiik pargalarla galiymada ikinci adim siras1 segilir.

Bu bolimde kollara ayrilan sirali programlan inceleyecegiz. Sekil boyle bir programi
sematik olarak gostermektedir. Program verilen iki degisik adim siralamasindan bir

tanesine gore galisacaktir: 1,2,3,4,7 veyal,2,5,6,7.

=)

[m]

i

Sekil 5.49 Kollara ayrilan sirali program.
Sekilsel gosterilim:
Fonksiyon semasi: Fonksiyon gemasi ile gosterilim burada en basit metottur. Kollara

aynlma yukaridaki sematik gosterilimde oldugu gibi ¢izilir.

Kontak plani: Kollara aynlma kontrol boliimiinde programlanir. Daha sonra adim 2 yi ya
adim 3 veya adim 5 takip eder. Adim bayrag: 3. ve 5. akim hattinda olugturulmaktadir. Her
biri igin gerekli olan sart adim 1 dir. Adim 7 i¢in baslangi¢ sart1 adim 4 veya adim 6 dir.
Kollara ayrilma gii¢ bélimiinde gosterilmektedir.

Deyim listesi: Deyim listesinde adim bayraklar1 her bir adimdan sonra aktif hale getirilir

ve gikiglar adreslenir.

Asagidaki 6rnek kollara ayrilan sirali kontrol akisim gosterecek sekilde duzenlenmigtir.
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Ornek:
Paket kaldirma ve dizme makinasi:
Tastyic1 bant Gzerindeki paketler olgilerin belirlenmesi igin uzunluk dlgme cihazina
yonlendirilirler. Uzun ve kisa paketler olmak tizere iki farkli 6lgtide paket vardir. Uzunluk
olgiim cihaza kisa paketler i¢in O-igareti verir. (Bu 6rnekte 6lgiim cihazi S2 anahtan ile
temsil edilmektedir).

Sekil 5.50 Konum semast.

Daha sonra paketler kaldirma makinasinin Gizerine iletilir. Simdi gevrim yaklagim anahtan

ile baglatilamayacak fakat S1 baglatma butonu ile baslatilacaktir.

Paketler kaldirma silindiri A tarafindan kaldinlir. Siralama islemi ise asagida anlatildig
gibi yerine getirilir: Kisa paketler itme silindiri B tarafindan ikinci banta iletilir. Uzun
paketler silindir C tarafindan tiglinii banta iletilir. Kaldirma silindiri A, silindir B ve C son
pozisyonuna vardiginda geri gider.

Silindir pozisyonlart BO-B5 anahtarlan tarafindan algilamir. A ve B silindirlerinin ileri
gitmesi ve geri gelmesi selenoid valfleri Yive Y2 tarafindan, C silindiri ise iki bobinli
selenoid valf tarafindan, Y3 bobini ileri, Y4 bobini geri saglar.



Cozim:

Devre semas:
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8 giris: S1 butonu, S2 anahtar, B0-B5 anahtarlan
4 ¢ikis: Y1-Y4 selenoid valfleri

c 84 8‘5‘

A ?0 :3] ] B.Z 83 )
i [ale [l
" 1 [ &)
- ! . i

l{ A
‘ 5 ccu O_?_J:J_‘l !
: \30‘:9‘}!——[__:—__3 | BF————
' |e2 l—__n o ]
{ i H M i

Sekil 5.51 Devre semasi

Cizelge 5.7 Atama listesi

Atama listesi

Tanmimlama Kisaltma |Adres |Fonksiyon
S1 butonu ‘Basla’ S1 10 Kontak verdiginde 1-igareti tagir.
S2 butonu S2 I3 1-isaret: Uzun paket
O-isaret: Kisa paket
BO sinir anahtan silindir A- | B0 I1
B1 sinir anahtan silindir A+ |B1 12
B2 sinir anahtan silindir B- |B2 14
B3 sinir anahtan silindir B+ | B3 I5
B4 sinir anahtan silindir C- | B4 16 Kontak verdiginde 1-isareti tasir.
BS5 sinir anahtan silindir C+ |BS 17
Y1 selenoid valf bobini Yl 00 l-igareti ile besleme
silindir A
Y2 selenoid valf bobini Y2 01
silindir B
Y3 selenoid valf bobini Y3 02
silindir C
Y4 selenoid valf bobini Y4 03 1-isareti ile geri doniig

silindir C




Program:

1
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(FCH) Fonksiyon semasinda programdaki kollara ayrilma kolayca gorilebilir. Program
yada adim sirasi 1, 2, 3, 6 (uzun paketler igin) veya adim sirasi1 1, 4, 5, 6 (kisa paketler i¢in)

takip eder.
paket var
baslangig konumu
S silindir A+ ]
=1
uzun paket kisa paket
kaldirma silindiri A ilerde kaldirma silindir A ilerde
—1{S{ silindir C+ ] — S| silindir B+ 1

hareket silindiri C ilerde

hareket silindiri B ilerde

| ST silindir C- } S| silindir B- ]
silindir B geride
rEt silindir C geride
B S| silindir A- )]
Sekil 5.52 FCH Program.

(STL) Deyim listesinde F1 kaldirma, F2 itme, F3 geri ¢ekme bayraklandir. Son adim igin
bayrak kullanmaya gerek yoktur. Adim 2 ve 3 deyim listesinde iki boliimii galigtirir.

Silindir B veya silindir C degisik giris sartlarina gore tetiklenir.

NTNPFPPPEPC NV PP NAP DD >

waorPr

Sekil 5.53

step 1 not storted

start

cylinder A retrocted

cylinder B retracted

cylinder C retracted

advonce cylinder A: lift package
set step flog

step 1

step 2 not started

cylinder A odvonced

shor{ package

move short pockage with cyl. B
set step flag 2

step 1

step 2 not started

cylinder A advanced

long packoge

move long packege with cyl. C

set step flag 2

step 2

step 3 not started
cylinder B advonced
retract cylinder B
set step flog 3

STL Program.
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Kontak planinda sirah programiann agiklanmasi daha kolaydir. LDR 14 akim hattina kadar
yer tutar, 6 adim bayrag programin kontrol bélimiinde olusturulur. Adim 2 ve adim 4 igin
sart adim 1 dir. Burada kollara aynlma baglar. Adim 6, adim 3 veya adim 5 sartlanina
baglidir. Burada ise kollara aynlma biter. Cikislar gii¢ béliimiindeki 4 akim hattinda

adreslenir.

| [
1 {
| current path 1 step 1 Ae {
1 i
Ist 1 S1 . 80 82 84 step & step t |
e-=li=mee] 11 b R L e B
ist 1 | [}
tmun] [ --me .- * 1
[
{ . 1
t current path 2 step 2 Ce |
] [}
81 st 1 . . step 2 |
S e e -
1step2
LR B R i +

t current path 3 step 3 C-
1

pmmmmm -

185 st 2 step 3
s e 2
t i i
istep 3 t i
e !
] [}
| |
| current path 4 step 4 B+ 1
| |
182 81 step 1 step 4 |
Pt 1t 11 . % et
[} ° 1 t
ist 4 1 1
'--: [ * 1
1 |
] [}
t current path 5 atep § 8- |
) t
183 step 4 step S |
e==e] [ 1 X )-ee
| | '
1step § | |
emes] [---e |
1 ]
[} 1
| current path 8 step 8 A- i
] ]
182 B4 sle? 3 step & i
o= { I il N g P
' 1 ] |
i Istep § | t
1 e==s] [ =--e 1
[} [}
| 1
| current path 7 cyl A Y1 '
) t
fatep 1 st [ 1 [}
e e [ AN
] 1
] 1
1 |
{ current psth 8 cyl 8 Y2 :
[}
tstep 4 step § Y21 i
| === [ + .?/ Y=
|
1 1
1 current path 8 cyl C to advance: Y3 1
i i
Ist 2 at 3 Y3 |
e==-] | + .g/[ ----- « Ye--r
1 1
[} 1
{ current path 10 cyi C to return’ Y4 :
1
Ist 3 st ] Y4 [}
¢ 4 .,?l -+ === )---r

i
end of (adcer diagram

Sekil 5.54 LDR Program.
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Omek:
Konumlama birimi:
Konumlama cihazimi kullanarak degisik olgiilerdeki iki tahta pargasi tam ortasindan
damgalanacaktir. Bir tagiyici bant pres masasina tagir. Burada algilayic1 BO ve Bl tahta
pargalarimin boyutunu belirler ve aymi zamanda ¢alisma g¢evrimini baglatir. (Kisa tahta
pargasinin olmast durumunda BO aktiftir, uzun parga olmasi durumunda her iki algilayici
da aktiftir.)

Sekil 5.55 Devre semasi
A silindini pargalann dofru konuma iter. Bu B3 ve B4 algilayicilan tarafindan belirlenir,

Tahta pargasi dogru olarak konumlandig zaman A silindiri son pozisyonuna geri doner. (A
silindiri iki bobinli selenoid valf ile ¢aligtinlir. YO bobini ve Y1 bobini)

Tahta pargasi daha sonra B(Y2) silindiri ile damgalanir. Daha sonra B silindiri geri gider.

Coztim:

Iki ayn olgiideki tahta pargas: ortasindan damgalanacaktir. Tagiyici bant tahta pargalanni
bir yonlendirici vasitasiyla prese iletir. Burada tahta pargalannin uzunluklan B0 ve Bl
algilayicilan tarafindan tespit edilir ve aymi zamanda da ¢alisma ¢evrimi baslar (Kisa tahta
pargasi olmasi durumunda yalnizca BO ¢aligir. Uzun tahta pargas: olmasi durumunda ise iki
algilayict BO, B1 birden galigir.). Silindir A tahta pargasini dogru konuma iter. Bu B3 ve
B4 algilayicilan tarafindan belirlenir. Eger tahta pargasi dogru konumundaysa A silindiri
eski konumuna doéner (Silindir A iki bobinli YO ve Y1 ¢ift selenoidli valf
tarafindangaligtinlir.). Tahta pargast B (Y2) silindiri tarafindan damgalanir. Daha sonra

silindir B geri gelir.
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Cizelge 5.8 Atama listesi

Atama listesi
Tamimlama Kisaltma |Adres |Fonksiyon
Sinir anahtan BO uzunluk belirler | B0 10 Calistiginda 1-isareti alir.
Sinir anahtani Bl uzunluk belirler | Bl I1
Sinir anahtan B2 silindir B ileri B2 12
Sinir anahtan B3, kii¢iik parga B3 I3
konumu
Sinir anahtar1 B4, baytk parga B4 14
konumu
Simir anahtan BS, silindir A geri B5 I5
Selenoid valf bobini YO silindir A | Y0 00 1-isareti ile beslenir
Selenoid valf bobini Y1 silindir A | Y1 6] 1-isareti ile geri doner
Selenoid valf bobini Y2 silindir B | Y2 02 1-igreti ile beslenir
STL Program
L N F1 L F1
A BO A N F2
A N Bl A ((LF1
R Y1 A B3)
S LF1 0 (LF2
S YO A B4))
S F1 R LF1
R LF2
L N F1 R YO0
A BO S Y1
A Bl S F2
R Y1 L F2
S LE2 A N F3
S YO0 A B5
S F1 S Y2
S F3
L F3
A B2
R Y2
R F1
R F2
R F3
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]

BO lisa parga BO wuzun parga
baglangig konumu . baglangig konumu
1 2
ileri kisa L —{s silindir A+ “heriuzun | _[g silindic A+
s vzunluk 1 s uzunluk 2 Ai
1
= kisa parga
& 83 kisa parga konumunda
n n uzun parga (tahta)
B4 uwzun parga konumunda
3 R siindir A

gent -—1{R wzuniuk bayrad: 1 sil
R uzunluk bayrag: 2 sil

I —— silindir A gende
4

damgala — 8§ | silindit Be ] .

1_.— silindie 8 dorde

5 ——{R | silindir B- ]

geri

Sekil 5.56 FCH Program.
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1 set length flag 1. A+
2 set length tlag 2, A+
3 cylinder A-

4 cylinder B+

§ cylinder B~

6 activation LF1

7 activation LF2

8 activation cyl. B

9 activation cyl. A+
10 activation cyl. A-

|
| current path 1 set length flag 1. A+

|
| STEP

-

0 80 81 STEP4 STEPO
:--]/[ wetpee] [ ~—==}/ -—-:--—]/[ + + + — = )--'
i STEPO | i
oo —tmmmewe—t-=] [ -+ ]
] t
] |
! current path 2 set {enght flag 2. A+ 1
f I
180 81 STEP1  STEP4 STEPY1 |
+==] [ ==t=~] [--+-=]/] -—1[»-—]/[ -~ + + +-~( )“T
| STEPY | {
+ + +--] [ -+ |
{ ]
1 |
| cuisent path 3 cytlinder A~ i
{ 1
I LM 83 STEPO STEP2 |
i +--] [ ==4--] I--;--l { = + + NI
I LM2 B4 ISTEPY | |
$mmmmmmmtee] [omeo] [oot=] [ !
I [ |
I STEP2 | i
R e —4mm———e —tee] [ ==+ {
1 l
[ {
| current path 4 ¢ylinder 8+ t

1
1 8s STEP2 STEP3 |
:- +-<] | T + + + + +==( )-_T
{ STEP3 t
S —+--] [-—+ |
i i
| {
| current path 5 cylinder B- |
{ I
182 STEP3 STEP4 |
T-_) {--+=-) [—+ -+ + + + —-=( )--T
| i
| current path 6 activation LF1 1
! |
ISTEPD  STEP4 LMY {
T“] [——4-{/]--+ —+ + + + +-= )“T
1 1
{ current path 7 activation LF2 |
| |
ISTEPY  STEP4 LM2 |
L I R e P =t + + + +-—( )-—+
! !
| current path 8 activation cyl b+ 1
| . I
ISTEP3  STEP4 Y2 [
+=-] [-—+--}/[--+ + +=== + + +-— )“T
t
| |
{ current path 9 activation cyl. A+ |
f |
ISTEPO  STEP2 YO0 1
==} [~~+=-}/[ -+ + + + + -4~ )"T
| I
{STEPY | |
=] [-—+ l
| (
i {
{ current path 10 activation cyl. A~ §
{ 1
ISTEP2 Y1 i
=] [+ + : + . . =<

[

|
|
end of iadder diagram

Sekil 5.57 LDR Program.
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6.TEMEL BILGILER

6.1 Kontrol Teknigine Ait Genel Bilgiler

Genig kapsamli elektrohidrolik sistemlerde belli bir iglevin gerceklestirilmesi igin her
elemanin ayarlanmasi gerekiyorsa, yine bir kontrol s6z konusudur. Isaret bolimandeki
kontrolde, igletme igin gerekli olan igaretler birlestirilir ve istenilen zamanda gii¢ akigim
kontrol eden son kontrol elemanlarina kumanda igareti génderilir.

Gii¢ boliimiindeki kontrol hacimsel debinin yoniine, bﬁyuklugune ve basincina etki eder.
Isaret bolimilyle arasindaki birimi valfler olugturur.

6.1.1 Kontro! ve regiilasyon
Sistemdeki hareket akigi agik ise bir kontrol, kapali ise bir regiilasyon s6z konusudur.

Referans Kumanda ' Kontrol
deger i i blyaklaga
—> gcr)i?:;o' —li{e;l——— Kontrol hatti

Sekil 6.1 Konrol zincirinin etki gemasi
‘Kontrol, bir sistemde bir yada daha fazla biiyukligin giris buyukluga olarak, ¢ikis
bityiiklikleri olan diger biyiikliiklere sisteme 6zgii diizene gore etki ettikleri bir siiregtir.
(DIN 19226)’. Burada etkinin sadece bir yonde gergeklestigini, bagka bir deyisle ¢ikis
buytikliklerinin girig buyikliklerine etki etmedigini belirtmek igin daha ¢ok bir kontrol
zincirinden bahsedilir.

Regiilasyonda etkilesim kapali bir sistem olusturur. Bunun sematik gosterilisi regilasyon

cevrimi adiyla anihir.

Regiilasyon
blyUkiGgu

Referans
deger

Regalasyon » Regliasyon
birimi hatti

Geri besleme
birimi

Sekil 6.2 Regiilasyonun etki gemast.
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‘Regiilasyon, ayarlanmas1 gercken bir buyiklagin (ayar buyukligu) strekli olarak
kaydedildiBi, bir bagka bayuklikle (referans bayiklaga) karsilastinldifi ve
kargilaghrmanin  sonucuna gore etki edildifi bir iglemdir. Regiilasyon 6zelligi, ayar
biiyiikligiiniin, kapali bir cevrim olugturan ayarlama yolu {izerinde siirekli olarak kendine
etki etmesidir. (DIN 19 226)’

‘Kontrol’ ve ‘Regiilasyon” kavramlan genellikle kontrol islemini belirtmek i¢in e anlamh
olarak kullanilir.

Kontrol ve regiilasyon arasindaki farki anlatmak igin bir kavsaktaki trafik regiilasyonu
verilebilir. Bu dar anlamda eger bir polis trafik akigim gézetler ve trafifin o anki durumuna
gore gegis oncelifi verirse bu bir regiilasyondur. Buna kargin 151kl bir igaret sistemi sadece
bir trafik kontrolidir.

6.1.2 Algilayicilar, islemciler, is elemanlar:
‘Kontrol kavrami genelde, sistemin ‘KontroI’ mii yoksa ‘Regillasyon’ mu yaptifina
bakilmaksizin, bitiin devre teknigi yapisimt belirten genel bir kavramdir. Bir kontrol,

algilayicilar, islemciler ve is elemanlan (gergekleyiciler) olmak iizere alt fonksiyon

guruplanna aynir.
Isaret Kontrol birimi [
gicist . : : lsaret
™ Algila- islemci- is elo- |1 SISt Sistem,

» yicilar ler manlari| . Makine I ’

Sekil 6.3 Kontrol sisteminin fonksiyon guruplan. Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik
Temel Seviye TP 601 Qgretim Kitabi.

Algilayicilar, kontrol edilmesi gereken sistemin ya da makinenin bulundugu konumu
algilayan her tiirli igaret vericiyi ifade eder (6rnegin, sinir anahtan, manyetik algilayicilar,
optik algilayicilar, sicakhk algilayicilar). Elle kumanda edilen diigme yada anahtarlar buna
dahildir.

Islemciler, giris isaretlerinden (6rnegin, anahtarlama isareti, elle kumanda edilen digmeler
tzerinden verilen igaretler vs.) ¢ikis isaretlerini (6rmegin kontrol isareti) elde etmeye
yarayan bitin islemleri ifade eder. Gunumiizde isaret isleme fonksiyonlani daha gok
programlanabilir lojik kontrol elemanlan (PLC) tarafindan gergeklestirilmektedir.
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Is elemanlan, islemcilerde hazirlanan ikili koddaki isaretleri giiglendirip devre kontrol
isaretlerine ¢eviren yada bagka enerji formundaki isaretlere geviren bitiin yiritme

elemanlanim ifade eder (6rnegin, gostergeler, silindirler, motorlar).

6.1.3 Kontrol tiirleri

Kontrol tiirlerinin siniflandirilmast gegitli kriterlere gore yapilir. Buna gére kontrol asagida
belirtilen alt boliimlere ayrilir:

e (Caligma sekli

o Isaret isleme gekli

6.1.4 Cahsma sekillerine gore simiflandirma

Kontrol
Bagliml Koruyucu Programli
kontrol kontrol kontrol
Zamana bagl| Yola bagh Sirelt
kontrol kontrol kontrol

Sekil 6.4 Kontrol tiirleri (DIN 19 226’ ya gore).
6.1.4.1 Bagimh kontrol
Bagimli kontrol, bozucu buyiklikler sapmalara sebep olmadikga, referans buyiklaga ile
¢ikis buyiikliigi arasinda daima belirli bir baglantimin bulunmasi seklinde tanimlanir.

6.1.4.2 Koruyucu kontrol

Koruyucu kontrol, referans biyiiklagintn kaldinlmas: yada geri alinmasindan sonra
bilhassa tetikleyici isaretin kalkmasindan sonra g¢ikis biyikliiginin ulagilan degerinin
korunmasi sabit kalmast seklinde tammlamr. Cikig bayuklagunt tekrar bir baglangig
degerine getirmek igin zit yonde veya bagka tiirlii bir referans biyikltgiine yada zit yonde

bir tetikleme isaretine ihtiyag vardir.
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6.1.4.3 Programh kontrol

Programh kontrol gegitli gekillerde gergeklestirilebilir:
e Zamana bagh kontrol

¢ Yola bagl: kontrol

e Sirali kontrol

6.1.4.3.1 Zamana bagh kontrol

Zamana bagh kontrol, referans buayiikliklerinin zamana bagli bir program modila
(program bellegi) tarafindan saflanmasiyla karakterize edilir. Bagka bir ifade ile zamana
bagh kontrol bir program modilii (program orgiisii, eksantrik mil vs.) ve zamana bagli bir
1§ akig1 ile gergeklegtirilir.

6.1.4.3.2 Yola bagh kontrol

Yola bagli kontrol, referans baytkliklerinin bir program modili (program bellegi)
tarafindan saglanmasiyla karakterize edilir. Bu program modiillerinin gikis biytklikleri,
kat edilen yola veya kontrol edilen sistemdeki hareketli bir parganin (6rnegin silindir)
konumuna baglidir.

Yola bagh kontrol drnegi:
Yol-adim-gemasi

Silindir A

v [Z]] WA

Lid

Sekil 6.6 Hidrolik devre semas:.
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Piston kolunun ¢aligmasi, SO ana sgalteri ve S3 gahgtirma diigmesi tizerinden baglatilir.
Ancak islemin baglamasi igin gerekli sart, pistonun son konumda bulunuyor olmasidir. Yol
algilayicist S2 kumanda edilince, silindir tekrar geri gelir.

6.1.4.3.3 Sirah kontrol

Bu ¢esit bir kontrol, sistemin ulastifi konuma bagli olarak programi adim adim uygulayan
bir modiile kaydedilmis akig programi ile karakterize edilirler. Bu program sabit gekilde
monte edilmig olabilir yada delikli kartlar, manyetik bantlar veya baska saklayicilar
(6rnegin programlanabilir lojik kontrol elemanlari) vasitasiyla sisteme yiiklenebilir.

Sirali kontrol, bir program modiila ve ulagilan konumu algilayacak bir diizenekten olugur.

6.1.5 Isaret islemenin tiiriine gore simiflandirma

Kontrol
| Y gow 4 |
Senkron Asenkron Baglantili Sirali
kontrol kontrol kontrol Kontrol
Zamana bagli : _ Surece bagh
stirali kontrol sirall kontrol

Sekil 6.7 Kontrol tirleri (DIN 19 237’ye gére).
Senkron kontrol: Isaret islemenin, islemci frekansi ile senkron olarak gergeklestigi
kontrol tiri (DIN 19237).

Asenkron kontrol: Isaret degisimlerinin, sadece giris isaretlerindeki degismeden
kaynaklandig: ve islemcilerin frekansina bagh olmadigi kontrol tiirii (DIN 19237).

Baglantili kontrol: Girig isaretlerinin durumlanna, ¢ikis isaretlerinin hangi durumlanmn
kargilik geldigi Boole (cebri) baglantilarina gére tanimlanan kontrol tiiri (DIN 19237).
Baglanti tarama kontrollerinin davramslart DIN 19226’ya gore bagimhi kontrole benzer.
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Sirah kontrol: Kosullu olarak gergeklesmesi gereken bir adimdan, program sirasina gore
bir sonraki adima gegisin adimlama kogullanina bagh olarak gergeklestifi kontrol tiirl
(DIN 19237).

Zamana bagh sirali kontrol: Adimlama kogullan sadece zamana bagl olan sirali kontrol
seklidir (DIN 19237). Adimlama kogullarinin gergeklenmesi igin 6rnegin zamanlama
elemanlan, zaman sayicilar, kumanda diskleri, devir sayist sabit kalmak kosuluyla kam
mili kullanilabilir.

Siirece bagh sirali kontrol: Adimlama kogullan sadece kontrol edilen stirecin (prosesin)
isaretlerine bagh olan sirali bir kontrol gseklidir (DIN 19237).

Mayis 1968’de ¢ikan DIN 19 226, bolim 8.4.3.2°de tanimlanan yola bagli kontrol,
adimlama kogullan sadece sistemin yola bagiml isaretlerini esas alan siirece bagh sirali bir

kontrol seklidir.

6.2 Elektrohidrolik Sistemin Yapisi

Elektrohidrolik sistem, esas itibariyle isaret kontrol birimi ve gi¢ birimi olmak fzere iki

fonksiyon gurubuna aynlir.

Elektrohidrolik sistemdeki gii¢ biriminin ¢ogunlukla ‘saf’ hidrolik sistemden higbir farki
yoktur (eger valflerin kumanda gekli dikkate ahnmazsa).

Ancak igaret kontrol bolimiinde esash farklar vardir. Isaret girigi ¢ok gesitli algilayicilar
tizerinden olur. Isaretler genel olarak ikiye ayrilir. Birincisi kullamci tarafindan verilen
igaretler (diigme, anahtar, vs. lzerinden), ikincisi elektrik ve hidrolik kontrol sirasinda
algilayicilar ile algilanan ve islenen isaretler. Simir anahtarlan, temassiz algilayicilar,
konum olgen aletler, 1s1 algilayicilar, 6zel gostergeler ve basing anahtarlann bu tip

algilayicilardir.

Elektrohidrolikte isaret igleme elektrik devresiyle gergeklesir.
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Sekil 6.8 Hidrolik sistemin yapisi. Merkle, D., (1991), Elektrohidrolik Temel Seviye TP

601 Ogretim Kitabu.

6.2.1 Gii¢ birimi

Elektrohidrolik sistemin gii¢ birimi, sistemin enerji beslemesini, enerji kontroliini ve 1§

hareketlerini saglayan biitiin yap: elemanlanmn igerir.

Enerji besleme birimi iki bolime aynlir. Enerji doniigtirme ve basingh sivinmn
hazirlanmas). Sistemin bu biriminde hidrolik enerji elde edilir ve basingh akigkan

hazirlanir. Enerji doniigtimi igin — elektrik enerjisi once mekanik sonra hidrolik ve sonra

mekanik enerjiye doniigtiriiliir — genellikle agagidaki yap: elemanian kullamlr:

Elektrik motoru veya igten yanmali motor
Kavrama

Pompa

Basing gostergesi

Koruma diizenleri

Basingli akigkanin hazirlanmasi asagidaki yap: elemanlan ile olur:

Seviye gostergeli tank
Filtre

Sogutucu

Isitict

Is1 gostergesi

TC. YOKSEKGGRET]
[ M
DOKUMANTASVON m%%w
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Elektrohidrolik sistemlerde enerji yada gii¢ kontrolii valfler ile saglanir. Bu valfler, sistem
iginde yerine getirdikleri gorevlere gore dort guruba ayrilir:

e Yonlendirme valfleri

e Tek yonli valfler

e Basing kontrol valflen

e Akis kontrol valfleri

Sistemin tahrik biriminde ig hareketi elde edilir; yani basingh akigkandan saglanan hidrolik
enerji silindirler veya motorlar yardimiyla mekanik enerjiye gevrilir. Tahrik birimindeki ig
elemanlan igin gerekli olan giig, enerji besleme ve enerji kontrol boélimindeki yap:
elemanlannin kargilamas: gereken istekleri belirler. Bagka bir ifadeyle tim yap: elemanlan

sistemde 6n goriilen basinglara ve hacimsel debilere gére secilmis olmalidir.

6.2.2 Isaret kontrol boliimii
Isaret kontrol bolimi, isaret girigi (algilayicilar) ve isaret isleme (isleyiciler) olmak iizere

iki fonksiyon gurubuna aynlir.

Isaret girisi birgok yapida oldugu gibi, algilayicilar Gizerinden olur. Burada isaretler genel
olarak ikiye aynlir. Kullanic: tarafindan verilen isaretler (diigme, anahtar vs. tizerinden) ve
dogrudan sistemden elde edilen isaretler (simir anahtar, temassiz algilayicilar, 1si1
algilayicilar, 6zel gostergeler vs.). Hidrolik sistemlerde basinci algilayan ve bunu bir
elektrik isaretine g¢eviren basing anahtarlan, hidrolik-elektrik doniigtaricii olarak
tanimlanan algilayicilardur.

Isaret isleme ya elektrik devreleri ile yada bir programlanabilir lojik kontrol eleman ile
olur. isaretin iglenmesinde kullamlan pnomatik ve ¢ok az rastlanmakla beraber hidrolik
kumanda imkanlann da vardir. Elektrohidrolikte isaret isleme elektrik devreleri ile

gergeklenir.

6.2.3 Arabirim

Valflerdeki selenoidler, elektrohidrolik sistemin igaret kontrol bolimiyle gi¢ bolimi
arasindaki arabirimi olusturur. Selenoid valflerin kumandasinda gogunlukla 24 V’luk dogru
akim selenoidleri kullanilir. 110V — 220V’luk gerilim bdlgesinde alternatif akim

selenoidlen kullamlir,
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Selenoid valflerin agilmasinda meydana gelen kivilcimlar 6zel bir fiziksel problemdir.
Selenoidlere bagh aletlerin zarar gormemesi ve hatta bozulmamasi (kontak aginmasi gibi)

i¢in uygun devre teknigi ile bunun &niine gegilmelidir.

6.3 Elektroteknige Ait Temel Bilgiler

6.3.1 Dogru akim ve alternatif akim

Basit bir elektrik devresi, bir gerilim kaynag, bir tiiketici ve baglant1 kablolarindan olusur
(besleme ve doniis hatt1). Fiziksel olarak diisinmek gerekirse negatif yikli tagtyicilar,
elektronlar, elektrik kablosu iizerinde gerilim kaynagimin eksi kutbundan arti kutbuna
dogru hareket ederler. Yiik tagiyicilarimin bu hareketi elektriksel akim olarak adlandirilir.
Bir elektrik akimi sadece kapali devrede olabilir.

Bir elektrik devresinde gerilimin siirekli aym1 yonde etkimesi durumunda aym yoénde
stirekli bir akim akar, Bu durumda bir dogru akim yada dogru akim devresi s6z konusudur.
Alternatif akimda yada alternatif akim devresinde gerilim belirli zaman araliklannda
(frekans) yonina degistirir. Boylece akimin da yonii ve siddeti stirekli olarak degigir.

6.3.2 Dogru akim devresi
Gerilim kaynag, elektrik baglantilan ve bir anahtarla bir tiketiciden meydana gelen basit
bir dogru akim elektrik devresinde elektroteknifin 6nemli kavramlan agiklanmagtir.

o
=9

A

U=12V-

Sekil 6.9 Dogru akim devresi.
Yukaridaki devrede anahtar kapatilirsa, tiketici tizerinden bir I akimi akar. Elektronlar
gerilim kaynagimin eksi kutbundan art1 kutbuna dogru hareket ederler. Heniiz elektronlarin
varligi bilinmiyorken akim yoni artidan eksiye dofru olacak sekilde belirlenmisti. Bu
tanim uygulamada ganiimiizde de gegerlidir ve ‘“Teknik akim y6nit’ olarak adlandinilir.
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Elektriksel akim deyince yiiklerin yonlendirilmis hareketi anlagihir. Burada yiik tagiyicilan
elektronlar yada iyonlar olabilir. Akim ancak efer kullanilan maddede yeteri kadar tagiyici
varsa iletilebilir. Bu durumda bir elektriksel iletkenden bahsedilebilir.

Gerilim kaynafinin eksi kutbunda fazlaca elektronun olmas: ve art1 kutbunun elektrondan
yoksul olmasi nedeniyle her iki kutup arasinda elektron bulundurma itibariyle fark vardir.
Bu durum kaynak gerilimi olarak adlandinihir. Kaynak gerilimi biit{in devre tizerine yayilir
ve her bir tikketicide diser. Bu sekilde devredeki herhangi iki nokta arasinda kaynak
geriliminin sadece bir bolimi etkili olur. Gerilimin bu bolimiine gerilim disiim{ yada
genel olarak gerilim denir. Kaynak gerilimi ve gerilim distimi arasindaki fark akim
akmasinin sebebidir.

Deneyler gostermigtir ki, her madde elektriksel akima kars: farkl bir direng olugturur. Bu
direng her seyden once atom yogunluguna ve serbest elektronlann sayisina baghdir ve
serbest hareket edebilen elektronlann iletken materyaldeki atomlara garparak

hareketlerinin engellenmesi sonucu olusur.

Gerilim, akim ve direng buylklikleri en basit olarak ohm kanunuyla birbirlerine
baghdirlar. Ohm kanunu, direng deferi sabit bir devrede akimin gerilimle aym oranda
degisecegini soyler. Yani gerilim artarsa akim da artar, gerilim digerse akim da dger.

U = Gerilim Volt (V)
U=1IR R = Direng Ohm (Q2) 6.1)
I = Akim Siddeti Amper (A)

Elektriksel gii¢ kavramim anlayabilmek i¢in ‘ig’ bitytklagine tekrar deyinmek gerekir. Bir
isin ne kadar hizh yapilmas:i isteniyorsa o kadar gok gii¢ gereklidir. Buna gore gig,
mekanik olarak birim zamanda yapilan is seklinde tammlanabilir. Elektroteknikte de
mekanikteki diigiinceler aynen gegerlidir.

P = Giig Watt (W)
P=UI () U = Gerilim Volt (V) 6.2)
I = Akim Siddeti Amper (A)
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Ornek:
Bir selenoid bobini 24V dogru gerilimle beslenmektedir. Bobinin direnci 19,9 Ohm’dur.
Gug harcamasi ne kadardr. '

Giiciin hesaplanmasi i¢in 6nce akim hesaplanmahdr:
I=UR 6.1)
1=24/19,9=1,206 A

Buradan gii¢ harcamas: elde edilir.
P=UlI (6.2)
P=24.1,206 =28,944 W

Elektrik kontrolleri igin genellikle 24V luk dogru akim gerilim kullanihr. Enerji besleme
kaynagindaki alternatif gerilimin 24V’a indirilmesi ve sonra dogrultulmas: gerekir.
Dogrultucu olarak yar iletken diyotlar kullanihr. Bu diyotlar akimi bir yénde gegirirler
diger yonde gegmesine engel olurlar. Yani bunlar akima bir valf gibi etki ederler.
Dogrultma islemi igin gesitli dogrultma devreleri vardir. En 6nemlisi koprii yada Graetz
devresidir. Elektronik kontrol organlarimin (PLC) akimla beslenmesinde yada
algilayicilanin  kullaniimasinda, dogrultucudan elde edilen akim sarj kondansatorii ve
gerektifi takdirde aynica filtre elemanlan (kasicilar veya filtre direncleri) ile

diizenlenmelidir.

Sekil 6.10 Dogrultucu akim devresi.
6.3.3 Elektromanyetizma
Elektrohidrolikte kullanilan selenoid bobinler, roleler, kontaktorler elektromanyetizma

prensibine dayanirlar.

e Icinden akim gegen her iletken gevresinde bir manyetik alan olugturur.
¢ lletkendeki akimin y6nii alan ¢izgilerinin yonini belirler.
e [letkendeki akim siddeti manyetik alamin siddetine etki eder.
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Sekil 6.11 Elektromanyetizmanin prensip olarak gosterilisi

Selenoid, bir bobinden ve bir manyetik demir niiveden olusur.

Her bobin sargisindaki alan gizgilerinin st iiste binmesi ve metal niiveye etki etmesiyle

dogru akimda art1 ve eksi kutbuyla birlikte manyetizmanin ana yonii olugur.

Eger bir bobine alternatif gerilim uygulanirsa ‘dolayli direng’ elde edilir. Bu direng,
alternatif akim yiiziinden manyetik alanin strekli olugup dagilmasi ve bu esnada ters yonde
bir akimin endiiklenmesi sonucu olugur. Bu endiiksiyon akimi bobin iginden akan akimin

bir kismint dengeler.

Dogru akimda endiiktif direng sadece devrenin kapatilmas: sirasinda ortaya gikar.

6.3.4 Kapasite
Kondansatoriin hangi yuki saklayabilecegi karakteristii ile belirtilir. Kondansatér,
aralaninda izole edilmis bir tabaka — dielektrik — bulunan iki iletken plakadan olugur.

Eger bir kondansatér bir dogru gerilim kaynagina baglanirsa kisa siireli bir yiikleme akimi
akar. Her iki plakada da zit isaretli yiklerle elektriksel olarak yiiklenir. Gerilim kaynafina
olan baglantinin kesilmesi durumunda kondansatordeki yiik sakh kalir — ta ki, bir tiketici

(oregin direng) lizerinde bir yiik dengelemesi olugana kadar.

Kapasitenin birimi ‘Farad’ (F) dir. Ampersaniye/Volt (As/V) degerine karsilik gelir.
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Sekil 6.12 Kondansatériin prensip olarak gosteriligi.
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Sekil 6.13 Kondansatorlii dogru akim devresi
Kondansator dogru akum engeller. Ondireng (R) ve kapasite (C) ne kadar buyikse
bosaltma siiresi de o kadar biytktiar. Anahtarin ‘1’ konumuna kumanda edilmesiyle
Ozdireng Uzerinden kondansator dolar, ancak ondan sonra lamba (L) yanar. Anahtar

acildiktan sonra kondansatér lamba izerinden bosalir, yani lamba kisa bir siire daha

yanmaya devam eder.
Kondansator devrelerinin bu gekilde kullanilmasina zaman rolelerinde rastlanir.

6.3.5 Devrede yapilan dlgmeler

Olgme kavrami, bilinmeyen bir biytklagun bilinen bir bayiiklikle karsilagtiriimasidr.
Olgme cihaziyla bu karsilagrma belirli bir dogrulukta yapilabilir. Bir cihazla yapilan
olgimin ne kadar hassas oldugunu cihazin hassasiyet sinifi belirler. Bu simf, kabul

edilebilir bagil gosterge hatasimin 6lgme arahim belirten degere oranla ne kadar oldugu
hakkinda bilgi verir.
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Ormnek:
1,5 sifindan 200 Volt luk bir 6lgme araligina sahip bir gerilim 6lger ile 10 Volt ve 150
Volt 6l¢ilmesindeki muhtemel gosterge hatas1 ve bagil hata aranmaktadr.

Gosterge hatasi =+ 1,5/100 %200V =+£3V

Bagil hata =+ 3V/10V *100% ==30%
Gosterge hatasi =+ 1,5/100 200V =£3V
Bagil hata =+ 3V/150V * 100% =+2%

Ornek hesaplamadan da agik¢a goriilmektedir ki, gostergenin sapmasi ne kadar bilyiikse
O6lgme o kadar hassas olmaktadir. Bagka bir deyisle 6lgme aletinin simirlan 6yle

secilmelidir ki, gosterge skalanin son tgte birinde bulunsun.

Elektrik geriliminin Olgilmesi isteniyorsa, uygun bir dlgme cihazi tiketiciye paralel
baglanmalidir. Gerilimin baytklaga hakkinda gegerli bir ifade elde edebilmek i¢in, ortak
bir referans noktasi topraklama isaretiyle gosterilir. Referans noktasinin yeri degisirse

potansiyel farklan degismez sadece potansiyel degerleri degisir.

Olgme sirasinda, gerilim 6lger devreye ek olarak yik getirmemelidir. Buradan, gerilim
6lgerin ¢ok biiyiik bir i¢ dirence sahip olmasi gerektigi ortaya ¢ikar. Boylece olgiilmesi

istenen gergek gerilim, 6lgme aleti tarafindan digiirilmemis olur.

—_— —_ Py
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Sekil 6.14 Gerilim 6lgme.
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Sekil 6.15 Akim 6lgme.
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Eger bir devrede akim 6lgiilmek isteniyorsa akimin tamam 6lgme aleti iginden akmalidar.
Bunun igin akim dlger tiiketiciye seri olarak baglanir. Her akim dlgerin belirli bir i¢ direnci
vardir. Bunun sonucu olarak akan gergek akim 6lgilen akimdan daha biyiiktiir. Bu 6lgme
hatasinin miimkin oldufu kadar kugiikk tutulabilmesi igin, akim olgme aletlerinin ig
direngleri miimkiin oldugu kadar kigitk olmahidr.

6.4 PLC’lere Ait Temel Bilgiler

6.4.1 Isaretler

Isaretler belirli bir andaki fiziksel miktarlar hakkinda bilgi verirler. En 6nemli igaret tipleri:
1. Suarekli (analog) isaret

2. Saysal (dijital) isaret

3. Ikili (binary) isaret

6.4.1.1 Siirekli (analog) isaretler

Termometredeki civa seviyesi bir igarettir. Fiziksel miktanin degeri olan sicaklik seviyesini
gosterir. Belirli civa seviyeleri herhangi bir sicaklik degerine karsilik gelir. Isaretler belirli

stmirlar arasindaki ara degerleri gosterir. Bu degerler siirekli isaretlerdir.

6.4.1.2 Sayisal (dijital) isaretler

Sayisal gostergeli bir saatte gosterilen saatler ve dakikalar birer sayisal igarettir. Surekli
isaretlerin tersine sayisal igaretler, zamamn belirli bir degerini 6zel bir gostergede
gostermeyip bunlan gesitli say1 degerleri ile gosterirler. Mimkiin olan her bir deger, temel
birim U nun katlar olan bir tam sayidir. Sayisal saat drmegindeki temel birim 1 dakikadir.
Iki tam dakika arasindaki degerler gosterilmez. (Saniye gostergesi olan sayisal saatlerin

temel birimi saniyedir.)

6.4.1.3 Ikili (binary) isaretler

Ikili isaretler sayisal isaretin iki farkli degeri olan 6zel bir gesididir. Bu isaret verinin iki
farkli degerinden bir tanesini gosterir. Ornegin 1-0, evet — hayir, agik — kapah gibi.
Bilginin bu en kiigiik birimi (1 veya 0) 1 bit olarak tanimlamr.

Bir lambanin agik veya kapali olmasimin kontroli boyle bir ikili igarete drnektir.

Ikili igaretler anahtarlama isleminde oldugu kadar elektronikte de ¢ok onemlidir.
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6.4.2 ikili isaretlerin islenmesi

6.4.2.1 Girigler/Cikiglar

PLC girisleri algilayicilar ve merkezi kontrol tnitesi arasindaki baglanti elemanlandir.
Algilayicilar girig isdretlerini alirlar ve merkezi kontrol birimine iletirler. Burada isaretler
islenirler ve ¢ikiglar aracihifityla is elemanlanna iletilirler. Bu iglemler programlayici
tarafindan olugturulup PLC’nin bellegine yiiklenen program komutlan tarafindan olur.

Programlayic:

1

T PLC

Program
beliegi

f

Girg Merkazi " '
Algilayicitar modola  F— istemdi ] Qs Is elemanian
bicimi modail

\'4 vV vV
Algilayicilar Isiemciler is elemanlan

Sekil 6.16 PLC’nin sistem bilegenleri.

Ikili isaretler degisken degerler anlamindadir. Bu ikili igaretlerin anlaminin bilinmesi

programct agisindan dnemlidir.

PLC de islenen isaretler yalnizca 1 ve 0 dir. Omegin 1-igareti belirlenen basincin ¢ok
yiksek oldugunu ve sistem igerisindeki mekanizmanin harekete gegirilmesi gerektigini

belirtir. Boyle oldugu gibi bu isaret aym: zamanda basinci gok diisiik oldugunu da gosterir.

;iAlgI|a)'IC| MESAJ GIRIS iMERKEZi GIKIS MESAJ is eleman

: .......... KONTROL. -

' basing | basing yUksek 0-isareti |BIRIMI O-isareti | silindir geri salonoid

i kont{o‘u -------------------- - — - valﬁi
basing normal 1-isarat | 1-igareti | sifindir leri silindir

]

Sekil 6.17 Giris ve ¢ikis modiillerinin fonksiyonu.
PLC bu ikili isaretlerin neyi gosterdigini bilmez. Bununla beraber programlayici (emniyet

amactyla) sistemin nasil galigtiini bilir.
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6.4.2.2 Bayraklar (Flag)
Bayraklar 1-bitik belleklerdir. Programlamada PLC i¢in 6nemleri biyiktir. Bayraklan

program agamasinda ileride gerek duyulabilecek sonuglan saklarlar. Bayraklar giriglerin
durumunu programin uygun bir yarinde kullanilincaya kadar tutarlar.

Programlamada bayraklar g¢ikislarla benzer olarak kullanililar. Bir komutun sarth
boliminde bayraklarin 1 veya 0 oldugu incelenerek komutun islem bélimi aktif hale
gegirilir veya isareti kaldinlir.

6.4.2.3 Lojik islemler
Is elemanlan genellikle belirli isaretler, girisler ve bayraklarin belirli baglantilari ile

adreslenir.

Ikili isaretleri baglantisi ne demektir. 2, 3, ve 4 sayilanmn ¢arpiminin 24 olduguna benzer
bir sekilde 10, I1 ve 12 gibi belirli girigler, belirli bir ¢ikigi (6regin O7) belirler. PLC deki
lojik elemanlar (6rnegin VE, VEYA) matematikte sayilarin gesitli hesaplama tipleri ile
birbirine baglanmasina karsihk gelir. Bu lojik baglantilar ¢egitli durumlara gore
olugturulur. Bu demektir ki ara baglantilar mimkiindiir. Lojik elemanlar ‘Bool esitlikleri’

ile gostenilir.

gingler

lojik tglem Gikis

-0 01

ara
lojik iglem

lojik iglem gikiglar

ara

n O\IojikisleV H 05
12

13
14

Sekil 6.18 ikili isaretlerdeki lojik islemler. Ackerman, R., Franz, J ., Hartman, T., Hopf, A.
Kantel, M., Plegman, B., (1990), Programlanabilir Lojik Kontrol Organlan Temel Seviye
TP 301 Ogretim Kitabi.

bl
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6.4.2.4 Komutlar
Program bellegi belirli bir sira igerisindeki program komutlanini ihtiva eder. Once program

caligtinlir, ilk komut ara bellege yiiklenir daha sonra bu komut iglem ve adres béliimlerine
ayrlir.

‘ GIRIS l

i

PROGRAM BELLESI

MERKEZI KONTROL
BIRIM!

SATIR PROGRAM

0001 | IF 17.0 |

0002 SNRD :; 2 isLemcl] [ gin
0003 "l

0004 AND N_13 Bl } | gir

0005 | THEN SET 07.5!
D006 | OTHERW.RESET 07.5,

BIRIK -

R
ARITMATIK
LOJIK BIRIM

CKIS l

Sekil 6.19 Merkezi kontrol biriminin ¢galigma metodu. Ackerman, R., Franz, J., Hartman,
T., Hopf, A., Kantel, M., Plegman, B., (1990), Programlanabilir Lojik Kontrol Organlar
Temel Seviye TP 301 Ogretim Kitab.

Adres bolimii, lojik birimine hangi algilayic: igareti ile hangi i elemamnin nasil bir
mantikla harekete gegirilecegine dair bilgi gonderir.

Islem bolim, lojik birim tarafindan hangi lojik islemlerin gergeklestirilecegini belirler.
(Kisaca adres bolimi bir komutun nerede ¢alisacagim, islem bolimi ise ne yapacagim
belirler)

Omek:

‘If 11 and I2 then set O1” 6rnegindeki komut kelimesi i¢ komutun birlegimidir.
Islem Adres

1. komut IF 11

2 komut AND 12

3.komut THEN SET o1

Birinci komutun ¢aligma bélimii lojik birimle (ALU) lojik islemlerin bagarmas: gerektigini
sOyler. Adres bolimii igaretin I1 den algilanacagim gosterir. Lojik birim bilgileri saklar.
Ikinci komut 12 deki isarete bakilarak test edilir ve daha once bellekte saklanan bilgiyle
birlestirilir (VE — AND). Ugiincii komut, komut bellegine erisir, lojik islemin sonucu
iletili. THEN SET komutu, eger lojik islemin sonucu 1 ise ¢ikigin O1 e adreslenecegini
gosterir. Boylece ¢ikis ya aktif hale gelecektir veya gelmeyecektir. Program bolimii
bitirilir. Isaretlere atanacak olan fiziki miktarlarin anlami tamamiyla bagka bir sorudur ve

merkezi kontrol biriminde tanimlanan iglemler ile herhangi bir sey yapilamaz.
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6.5 Hidrolige Ait Temel Bilgiler

6.5.1 Basmg

Her cisim kendi altinda bulunan cisme belirli bir basing uygular. Bu basincin biyikliga

cismin F agirhik kuvvetine ve bu kuvvetin etki ettigi A ytizey alanina baglidir.

Seklide farkls taban alanlan (A, ve A ,) olan iki cisim gosterilmistir. Kutlelerin esit olmasi

durumunda taban yizeyine aym afirlik kuvveti etki eder fakat taban alanlarinin farkli
olmasindan dolay1 basinglar farklidr.

Kapali bir kaptaki alagkana bir A yiizeyi iizerinden bir F kuvveti etki ederse akigkan

vasitasiyla kabin tim ylizeylerine yayilan bir p basinci olusur (pascal yasasi). Kapali

sistemin her yerinde aym basing etkilidir.

_[ A —-«<— 100 bar —

LI

- —
| |

F, F.
Sekil 6.20 Pascal kanunu.

o

Sivimin kendi kitlesinin agirhfindan dolayi, temas ettigi yiizeye uyguladifi basinca

hidrostatik basing denir.

p= pxgxh

p = Sivinin yogunlugu (kg/m*)
g = Yergekimi ivmesi ( 9,81 m/s?)
h = Stv1 siitunun yiiksekligi (m)

(6.3)

Bu basing sadece akigkan situnun yikksekligine ve yogunluguna baghidir — kabin higbir

etkisi yoktur.
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Sekil 6.21 Hidrostatik basing.
Hidrolik sistemde ¢ok yiiksek isletme basinciyla galigildigi igin hidrostatik basing ihmal
edilebilir. Hidrolikteki basing hesaplamalarinda sadece dis kuvvetler etkisiyle meydana
gelen basinglar hesaplanir. Temel formal asagidaki gibidir.

p = Basing Pa : Pascal

p=F/A F = Kuvvet N : Newton (6.4)
A = Yizey M?

6.5.2 Basinch akiskan

Enerji besleme biriminden gelen enerji, basingli akigkan iizerinden sisteme aktarilir.

Hidrolik sistemlerde kullanilan basingh akigkanlar farkli islevleri yerine getirirler:

e Basincin iletilmesi

o Hareketli pargalanin yaglanmasi

e Sogutma, yani enerji degisimi swrasinda meydana gelen basing kayiplarindan dolayi
olusan 1sinin attimasi

¢ Basing darbelerinden dolay1 meydana gelen titresimlerin sondiriilmesi

¢ Korozyona kars: koruma

e Asinmadan 6tiirit olugan pargaciklarin atilmasi

Iki tir basingh akigkan vardir: ‘Hidrolik yaglar’ ve ‘Yamici olmayan hidrolik
akigkanlar’ hidrolik yaglar daha fazla kullamilirlar. Bunlar DIN 51524’ ve 51525°e gore

li¢ siifa aynilirlar.

e Hidrolik yag HL,
¢ Hidrolik yag HLP,
e Hidrolik yag HV,

Hidrolik yaglar agafida belirtilen 6zelliklere ve kullanim alanlanina sahiptir:
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Hidrolik yaglar agagida belirtilen 6zelliklere ve kullamm alanlarina sahiptir:

Cizelge 6.1 Hidrolik yaglann 6zellikleri ve kullanim alanlan. Merkle, D., Schrader, B.,
Thomes, M., (1991), 'Hidrolik' Temel Seviye TP 501 Qgretim Kitaba.

Gosterilisi | Onemli 6zellikleri Uygulama alanlan

HL Korozyona ve yaglanmaya | Yiksek termik gerilmelerin meydana
kars1 koruyucu 6zelligi geldigi ve su girigi nedeniyle
arttinlmig korozyonun olabilecegi sistemler

HLP Korozyona, yaslanmaya ve | HL gurubundaki yaglar gibi, ayrica
aginmaya karg1 koruyucu | yapisina veya isgletme sekline bagl
6zelligi arttinlmg olarak yiiksek derecede kangik

strtinmenin oldugu sistemlerde

HV Korozyona, yaslanmaya ve |HLP gurubundaki yaglar gibi, ayrica
asinmaya kars1 koruyucu | biytik 6l¢iide defisim gosteren ve
ozelligi arttinlmsg, disiik ¢evre sicakliklarinda
viskozite / sicakhik
davranigi iyilegtirilmig

Ozel bazi uygulamalarda yamici olmayan hidrolik akigkanlar kullamlir. Bunlar da ikiye
aynlir: i¢inde su bulunan ve su bulunmayan sentetik akigkanlar. Yanici olmayan hidrolik
akaskanlar (HS-Akiskanlan) VDMA-Bildirileri DIN 24317 ve 14320 de tammlanmigtir.

Viskozite

Viskozite, hidrolik akigkamn akigkanlik derecesini belirtir. Viskozite sicakha bagh olarak
6nemli derecede degistiginden dolayi, basingh akigkamin sistemin ¢aligma sartlanna gére
segilmesi gerekir. ‘Kinematik viskozite’, hidrolik akiskam belirleyen viskozite degeridir.
Kinematik viskozite Ubeholde veya Vogel-Ossag viskozimetresi ile belirlenir (DIN 51
561/2). Birimler m*/s ve mm? /s dir (DIN 51 562). Viskozite simflan, bir hidrolik yagmn

40°C de hangi minimum ve maksimum viskoziteye sahip oldugunu gosterir.

Gizelge 6.2 Viskozite siniflan. Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M., (1991), ‘Hidrolik'
Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitab.

ISO Kinematik Viskozite (mm?/s) 40°C de
Viskozite Simiflan Minimum Maksimum
ISO VG 10 9.0 11,0
ISO VG 22 19,8 24.2
ISO VG 32 28,8 35,2
ISO VG 46 41,1 50,6
ISO VG 68 612 74,8
ISO VG 100 90,0 110,0

Daha basit olmas: sebebiyle gogunlukla motor ve digli kutusu yaglan i¢in uygulanan SAE
smiflandirmas kullanilir. SAE-siniflarindaki tolerans simflan daha biyiktir.



Sicaklifin artmasiyla viskozite 6nemli derecede diiser. Cok dusiik viskozite (ince akigkan)
kacaklarin artmasina sebep olur. Yag filmi incedir ve bu nedenle kolaylikla yirtilabilir. Bu
sekilde aginmaya kars1 koruma ortadan kalkar. Yiksek viskozite (kalin akigkan) kavitasyon
tehlikesini arttinr ve yiiksek strtinmeye neden olur. Bu siirtinme 6zellikle kisma
noktalarinda ¢ok yiiksek 1sinmaya ve basing kaybina neden olur. Bu yiizden, segilen
viskozite sisteme uygun olmalidir. Farkli yag cesitleri arasinda, viskozitenin sicaklikla
degisiminin (VS-davramgt) kargilagtinlabilmesi i¢in karakteristik biyiklik olarak
viskozite indeksi (VI) kullanilir. Viskozitenin sicaklikla degisimi ne kadar diisikse VI
degeri o oranda biyiktir. En ¢ok kullanilan mineral yaglar i¢in bu VI degeri 100

civarindadir (DIN 2909).

Cizelge 6.3 Viskozite simiflaninin kargilagtinimast. Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M.,
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(1991), 'Hidrolik' Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitabi.

SAE-Siniflar

ISO-VG

Kullanim alanlar

100

Yiksek sicaklikta ve kapali

alanlardaki sabit sistemlerde

68

46

Normal sicakliklarda

32

Ac¢ik alanlarda, hareketli

22

hidrolik sistemlerde

(19)

Olduk¢a soguk ortamlarda

10

Basing arttikga viskozite de artar. Basmcin viskoziteye etkisi sicaklifa gore ¢ok daha

disik oldugundan ihmal edilebilir.

Cizelge 6.4 Viskozite sinirlari. Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M., (1991), 'Hidrolik'

Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitabi.

Viskozite sinirlan

Kinematik viskozite
Alt siur 10 mm?/s
Ideal viskozite araligi |15 — 100 mm?/s
Ust stnir 750 mm?s
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6.5.3 Kuvvet, yol ve basing degistirme
P=F/A (IV) formiilinden, kuvvet degisimi i¢in gerekli formiller tiiretilebilir.

Stvinin bulunduBu kabin seklini almastyla sekildeki gibi kugiik bir F kuvveti daha biyiik
bir F kuvvetine dondstarilebilir. Akigkan igindeki basing asapidaki esitlikle ifade
edilebilir.

b= 'F—l ve p, =Eg‘ (6.5)

4, 4

-7

Sekil 6.22 Kuvvet degistirme
Sistemin denge durumunda ( p, = p,) yazlarak iki formil birbirine esitlenebilir. Bundan

yararlanarak su oranti elde edilebilir:

LI (6.6)
Al A2

Bu esitligin dizenlenmesiyle F1 ve F2 kuvvetlerinin arasindaki iligki bulunabilir. Kuvvet
degistirme i¢in su formiil elde edilir:

H_4
7 6.7)

Boylece kugiik bir piston yizeyi (A1) ve biytk piston yiizeyi (A2) ile kugiik bir kuvvetin
buyik bir kuvveti dengelemesi saglanmig olur.
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Kuvvet degistiome igin verilen oOrnekten hareketle strok defistirme prensibi de
agiklanabilir:

B - ) %:.:::::::::::':;1
} L A T
‘ i i i
BT L o y Sz
L___-—.._._-——__\ _________ A —_—
s A
1 A —

iy
i
Sekil 6.23 Strok degistirme.
2.piston tizerinde duran F2 yiikimniin S2 yiksekligine kaldinimas: gerekiyorsa, 1. piston sl
uzunlugu kadar yol katetmelidir.

Strok degigtirme igin su formil kullanilir:
S x4 =85,%A4, (6.8)

Yukanidaki sekilde verilen kabu ¢ift etkili bir silindirin govdesi olarak distintirsek, buradan
basing degistirme prensibi agiklanabilir:

Sekil 6.24 Basing degistirme.
pl basinct Al yiizeyi ilizerinde F1 kuvvetini meydana getirirt. Bu sekilde A2 ytzeyi
tizerinde p2 basinc olugur. Denge durumunda F1 ve F2 birbirine esittir. Boylece basing
degistirme igin su formiili elde ederiz:

P} A =py x4, (6.9)
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6.5.4 Hacimsel debi
Hacimsel debi deyince belirli bir zaman birimi iginde bir boru i¢inde akan akigkanin hacmi
anlagilmahidir. Asafida verilen gekilde hesaplanabilir:

0= v Q = Hacimsel debi (m?/s)
t

V = Hacim (m?) (6.10)
t =Zaman (s)

Hacimsel debi boru kesiti ve akiskan hiz1 yardimiyla da sayisal olarak bulunabilir.

Degisik sekillerdeki kesitlerden meydana gelen bir borudan akan akigkanin hacimsel debisi
borunun her yerinde ayni bitytiklitktedir.

w

Nt 7
A, ///(AZAG//

Ve L

NN

Sekil 6.25 Hacimsel debi.
sl, s2, s3, yollan akigkan hacminin aym zaman birimi iginde katettigi yollardir. Bu,
akigkanin kiagiik kesitlerde biiyiik kesitlere gore daha hizh aktifi anlamima gelir. Burada
siireklilik denklemi gegerlidir:

A XV, =4, xV, = 4%V, (6.11)
0=0,=0, (6.12)

6.5.5 Siirtiinme, 1s1 ve basing diismesi

Hidrolik sistemlerde akigkanin gectifi tiim elemanlar ve hatlar ile akigkan arasinda bir
strtinme meydana gelir. Siirtiinme olarak ilk 6nce iletim hatlannin cidarinda meydana
gelen surtinme (dig stirtiinme) dikkati geker. Bunu daha kigiik bir katkiyla siv1 tabakalar
arasinda meydana gelen siirtinme (i¢ sirtiinme) takip eder. Siirtiinme, akigkanin ve buna
bagh olarak elemanlarin 1sinmasina neden olur. Is1 olugmasinin sonucu olarak sistemde
basing diger. Basing distimil, hidrolik sistemlerdeki i¢ direnglerin bityikliigiine baghdir. I¢
direnglerse agagidaki parametrelere baglidir:
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e Hat ¢ekimi (minimal)
e Akig hiza (kesit hizi, hacimsel debi)
e Akig sekli (laminer, tirbilansh)
o [letim hatlarindaki kesit daralmalaninin sayisi (kisma, orifis)
¢ Akigkanin viskozitesi (sicaklik, basing)
e [letim hattinin uzunlugu
¢ Akigkanin temas ettifi ylizeyin kalitesi

Genel olarak bakildiginda, akig hizim en fazla i¢ direngler etkiler, ¢linkii direng iletim
hattindaki kesitin degigmesiyle kesit alaniyla ters orantili olarak artar ya da azalir.

6.5.6 Akas sekilleri
Iletim hattinin kesiti, lmz ve akiciik (viskozite), bir akigin laminer (diizenli) yada
tirbilansh (girdapli) olacagini belirler.

Laminer akigta sivi, boru iginde diizenli silindirik tabakalar halinde hareket eder. Borunun
merkezinde hiz en yiiksek, i¢ geperinde ise en dugiktir. Akigkanin hiz1 arttinlinca belirli
bir hizdan sonra (kritik hiz) akigkan pargaciklarinin hareketi diizenli tabakalar halinde
olmaktan g¢ikar, akigkan pargaciklan borunun ortasindan yanlara dogru yon degistirir. Bu
sekilde pargaciklar karsilikli olarak birbirlerinin hareketini engeller ve girdap seklinde

tirbilans denilen diizensiz akis meydana gelir.

Her iki akis seklinden hangisinin olusacad: agsagidaki parametrelere baglidir:
o Akiskanin hizi (v)

e Boru ¢api (d)

¢ Kinematik viskozite (basingli akigkani iireten firma tarafindan verilir).

Bu u¢ biyiklik kullanilarak Reynolds sayist belirlenir:

_vxd v = Hiz (m/s)
oz d = Cap (mm) (6.13)
7 = Kinematik viskozite (mm?/s)

Re

Re > 2300 olan akigkanlar laminer, Re < 2300 olan akigkanlar ise tirbilansli olarak
tanimlanir.
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Re sayisimn 2300 degeri dizgin ve silindirik boru igin kritik deger (Re,,) olarak
tanimlanir. Eger iletim hattinda kisma noktalan varsa Re,, degerinin altina disilirse

tirbilansh akis tekrar gabucak laminer olmaz.

— 100
— 80
— 70
— 60
80 4 f— 50
70 3-10,— /
— 40
60 2.10%_| /
50 __ l 1 4— N —— 30
40 — 10" — ke
_ — 2 = / — 20
0 L3 5000 — /
o ™ S =/ — 15
2 — N\ — 5 /]
AN 2000 — J 10
N 4 44— 10 -y
N\ 1000 —A — g
10 — N b 20 7] E 6
\\‘— 30 500,/: 5
~ /]
=S 50 / E——
5 _| RN 3»00 ==
— Y00 / — 3
N /100 —
— 200\_ | ; — 2
W 50 —
— 300 \[
3 —
— 1
1 — cST Re
Gap Viskozite Reynolds sayist Q
d v .

H

Lo ] [ T ] [ ]

Sekil 6.26 Reynolds sayisinin belirlenmesi. Merkle, D., Schrader, B., Thomes, M., (1991),
'Hidrolik' Temel Seviye TP 501 Ogretim Kitab.

Yukanda belirtilen kritik hiz ifadesi ile, laminer akigtan tirbilansh akisa bu hizda

gecilecegi anlatilmak istenmigtir.
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Hidrolik sistemlerde tirbilansh akigin neden oldufu oldukea biyik strtinme kayiplarim
6nlemek i¢in ,Re,,, degeri agiimamalidir.

Asafidaki hususlara dikkat edilmesi gerekir:

Eger akis tlirbilansh ise, akig hiz1 ancak Re degeri 1180 in altina diigartliirse laminer hale
gelir. Turbilansh akisi engellemek igin hidrolik sistemlerdeki boru ¢aplant basingh
akigkamin viskozitesine bagh olarak asagidaki kritik hizlan agmayacak sekilde
boyutlandiriimalidir:

Basing hatti: Igletme basinci 50 bar’a kadar : 4,0 m/s
Isletme basmci 100 bar’a kadar : 4,5 m/s
Isletme basinct 150 bar’a kadar : 5,0 m/s
Isletme basinc1 200 bar’a kadar  : 5,5 m/s
Isletme basinci 300 bar’a kadar : 6,0 m/s

Emme Hatti: 1-2 m/s
Doénas Hatti: 2,0 m/s

6.5.7 Kavitasyon

Kavitasyon deyince hizli hareket eden akigkan iginde olusan istenmeyen vakumlar
anlagilir. Bu bosluklar kesit daralmasiyla meydana gelen basing diigmesi sonucu olusur.
Kavitasyon hidrolik elemanlann (pompalar, valfler) kenarlarinda meydana gelir. Burada
bolgesel ve ani olarak meydana gelen basing ve sicaklik degisimleri sonucu metallerin

yizeylerinden kiigiik pargaciklar kopartilir.

Ani sicaklik artigt sonucunda basing diigmesi ise gu gekilde meydana gelir. Hidrolik
akigkanin dar bir kesitte hizinin yiikselmesi igin enerjiye ihtiyag vardir. Bu hidrolik
akigkanin basing enerjisinden alinarak temin edilir. Boylece kesit daralmasi sonucu basing

digmesi olugur. Basincin p,<-0,3 bar olmasi halinde hidrolik sivinin iginde bulunan hava

¢ozinerek aynlir, hava kabarciklan olugur.

Kesit daralmast gecildikten sonra basing tekrar yitkselir, hava kabarciklari bu esnada
patlayarak su jetleri seklinde etrafa yayilirlar ve asagida belirtilen kavitasyon etkileri
ortaya ¢ikabilir:
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Ani basmg degisimi
Kesitin genigledigi yerlerde akigkanin temas ettigi sinir ylzeylerden kigiik pargaciklar
koparak ayrilir. Bu olay malzeme yorulmasina ve malzemenin tahrip olmasina sebep olur.
Boyle bir kavitasyon olayinda biytk guriltiler meydana gelir.

Yag hava karisiminin kendiliginden alev almas

Hava kabarciklarinin yok olmas: sirasinda akiskan kabarciklardan bosalan yerlere hiicum
eder. Hava kabarciklan kesit geniglemesi neticesinde yiikselen basing etkisiyle sikigarak
tahrip olurken ¢ok yiiksek sicakliklar meydana gelir. Burada da dizel motoriarinda oldugu
gibi yag hava kangimi, kabarciklann oldugu yerde kendiliginden alevlenebilir.

- Basing |4

(bar)
— Basing dismesi
] Basing gékmesi
) ~ 0.7
{zafi ~

didstk basing

— O

® -0.3 bar

Sekil 6.28 Kavitasyon.
Havanin hidrolik sistemlere girmesinin gesitli sebepleri olabilir:
Hidrolik yaglarda normal atmosfer sartlannda yaklagik %9 oraninda ¢6ziilmis hava
bulunur. Bu miktar, basinca, sicaklifa ve yagin gesidine bagh olarak degisir. Ayrica hava,
sizdirmazlik kosulunu tam saglamayan akis kontrol yerlerinde disanidan da hidrolik

sisteme girebilir.
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6.5.8 Gii¢

Gii¢ genel anlamda birim zamandaki i§ yada enerji degisimi seklinde tammlamr. Hidrolik
sistemlerde mekanik ve hidrolik gii¢ birbirinden aynlwr. Mekanik giic hidrolik giice
cevrilir, iletim ve kontrol iglemleri sonunda tekrar mekanik giice donastiriilir. Hidrolik

giig, basing ve hacimsel debi ile hesaplanir.

P = Giig (W = Nm/s)
P=p.Q p = Basing (Pa) @19
Q = Hacimsel debi (m*/s)

H_EF Yik Mekantk glig
P=F.v

Hidrolik gtig
P=p-Q

Mekanik glig

P=2[n-M
M = D6nme momenti
(Nm]

Elektrik gag
[ Watj

Sekil 6.29 Hidrolik sistemin giicii.
Bir hidrolik sistemde gii¢ kayiplan oldugundan sistemin giris giicii ile gikis giicti birbirine

esit degildir. Cikis giictiniin giri gliciine oran sistemin verimi (77 ) olarak tammlanir.

Verim = Cikg giict / Girig giica

Pratikte kagaklar nedeniyle meydana gelen hacimsel gi¢ kayiplan ile, siirtinme nedeniyle
meydana gelen hidrolik ve mekanik gii¢ kayiplan farkli olarak ele ahmir. Benzer sekilde

verim ifadeleri de farkli olur;

Hacimsel verim (7, ):

Pompalar, motorlar ve ana valflerdeki i¢ ve dig kagaklar nedeniyle meydana gelen
kayiplan igerir.



Hidrolik ve mekanik verim (7, )
Pompalarda, motorlarda ve silindirlerde stirtinme nedeniyle meydana gelen kayiplan

Igerir.

Giig iletiminde motorlar, pompalar ve silindirlerdeki toplam kayiplar, toplam verim (77,,,)
ile ifade edilir ve agagidaki sekilde hesaplanir:

Nop = T X i (6.15)

Bir hidrolik sistemin giris ve ¢ikig giiciiniin hesabinda verimlerin nasil dikkate alinacagi
agafida verilen omekte gosterilmigtir. Burada verilen degerler deneyime dayali degerler

olup, pratikte Gretici firma tarafindan verilen degerlerin esas alinmasi gerekir.

Motor qikig gacs:

o o 25% / 30%
(= 330W . Pg = 467W) 70% / 75% o

Hxdrolik kayip gug
"—‘( ) I ZHn,; ¢ i

Cikig !

gucu /'\—-\,\ 5% Sdindir veya
P~ e

i < V ~~" 10% Motor

&{H[ :> 10% Valfiar

a Hatlar
Hedroik 4

? gue -

R

Siindir nkig gucu [
(~ 350W , P = 467W)

//—:> 10% Pompa
PG = 2lIng MG 5% Elekt mutoru

{Motorun pompa i temin
ettigi g gucu)

Ging gucu Pg
Elekrik guc

Sekil 6.30 Girig ve ¢ikis giictiniin hesaplanmasi.
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7. UYGULAMALAR

7.1 Ornek:

Iletim bandindan gelen kutular bir kaldirma tertibati yardimiyla paketleme bandina
iletilecektir. Kaldirma tertibattmin kaldirma ve indirmesi istefe bagh olarak tek etkili bir
silindir ile gergeklestirilecektir. Iletim hizimin ayarlanabilmesi igin tek yonli akis kontrol
valfi monte edilmesi gerekmektedir.

Sekil 7.1 Durum planu.
Cozim:
S1 dagmesine basiimasiyla K1 rélesi aktive edilir. K1 in kapayici kontag 3/2-yonlendirme
valfinin selenoidini anahtarlar, bu sekilde yonlendirme valfi tersinir. Piston kolu ileri
hareket eder. S1 digmesinin birakilmasiyla K1 ve Y1 devreleri kesilir, valf yay kuvvetinin
etkisiyle ilk konuma geri doner ve piston kolu agirlik yukiinden dolayr geri gelir. Tek
yonli akis kontrol valfi ileri hareket hizinin ayarlanabilmesi amaciyla monte edilmistir.

® ®

_I
!
g

® g} T

L
Sekil 7.2 Hidrolik devrenin pratik olarak kurulmast.
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Cizelge 7.1 Eleman listesi.
Eleman Nr. | Adet |Eleman adi

1 1 |Hidrolik gii¢c kaynaf

2 1 |Manometreli dagitic

3 1 |Basing sinirlama valfi

4 1 |3/2 yonlendirme valfi

5 1 [ Tek yonlii akis kontrol valfi

6 1 |Uzerinde agirlik bulunan silindir
7 7 {Cabuk baglantili basing hortumu

Cizelge 7.2 Yapilmas: gereken ayarlar.

Pompa emniyet valfi Eleman 1 60 bar
Basing sinirlama valfi Eleman 3 50 bar
Tek yonlii akis kontrol valfi | Eleman 5 5 serbest

R : = Aglct
z = Kapayici
. . ® Optik kumanda gdstergesi, dagiticty
S1 = Baslatma digmesi sabit alarak baglanmigtir .

Sekil 7.3 Elektrik devresinin pratik olarak kurulmasi.

+ ' +
. 12 [14 a 12 |14
K E‘,LD ------ K C»LJ"
A2 " A2 1
Degigtirici kapayici olarak Degistirici agic1 olarak
baglanmisgtir baglanmigtir

Sekil 7.4 011087 numarali role iizerinde kontaklarin belirlenmesi.
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BEP-yap: elemanlarindan (parga no: 011087) kullanilmasi durumunda agma ve kapama
kontakl: réleler igin kontaklarin numaralanmasi asafidaki gibi olacaktir:

Kapayici kontak igin 13, 14, 23, 24, 33, 34
Agici kontak igin 41, 42.

7.2 Ornek:

Bir silindirle pargalar bir iletim bandindan difer bir iletim bandina aktarilmak tizere
iletilecektir. Ileri strok istege bagh olarak gergeklesmelidir. ileri hareket hiz1 ayarlanabilir
olmali, geri doniis hizina ise etki etmemelidir. Bunun igin tek yonld akis kontrol valfi
kullanilmalidur.

/—\—/_

ITI

\,_/J

Sekil 7.5 Durum plant.

Coziim:

S1 baglatma diigmesine basilmasiyla K1 rélesi aktive edilir. K1 in kapayict kontags Y1
bobinin akimla beslenmesini saglar ve 4/2 yonlendirme valfi konum degistirir. Béylece
silindirin piston kolu hareket eder. S1 baslatma diigmesinin birakilmastyla birlikte piston
kolu tekrar geri gelir. S1 diigmesinin birakilmasi halinde, piston kolunun iletim sistemi
icinde durmasi mimkin degildir. Tek yonlii akig kontrol valfi ile ileri hareket hizi

ayarlanabilmektedir.
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Sekil 7.6 Hidrolik devrenin pratik olarak kurulmasi.

Cizelge 7.3 Eleman listesi.

Eleman Nr. | Adet |Eleman adi
1 1 | Hidrolik gii¢ kaynagi
2 1 |Manometreh dagitic
3 1 |Basing simirlama valfi
4 1 [4/2 yonlendirme valfi
5 1 | Tek yonlii akis kontrol valfi
6 1 | Cift etkili silindir, metal
7 7 | Cabuk baglantili basing hortumu

Cizelge 7.4 Yapilmasi gereken ayarlar.

Pompa emniyet valfi Eleman1 |60 bar

Basing simirlama valfi Eleman3 |50 bar

Cizelge 7.5 Ileri hareket siiresi.

Tek yonla akis kontrol valfi |1 tam deviragik (4,5 s

2tam deviragik |{2,8s

3tamdeviragik {2.0s

Geri donis stiresi 1,2 s
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—-—
» N3

S1 E--\ K1

14 1

K1 []é; Y1 -$ %

2 b Degigtirici agicr
olarak baglanmig

-

S1 = Baglatma dogmesi Degistirici kapayict

olarak baglanmig

® Optik kumanda gdstergesi dagluq ]
plakaya sabit olarak monta edilmigtir

Sekil 7.7 Elektrik devresinin pratik olarak kurulmast.
7.3 Ornek
Bir ig parcasinin kenarlaninin islenmesi gerekmektedir. Aletlerin tyilestirilmesiyle ¢alisma
streleri kisaltilabilir. Bu sebeple ilerleme hizi diferansiyel devre ile yitkseltilmelidir. Az
sayida parga varken iy strokunun buna uygun olarak kisaltilmasi icin geri strok

ayarlanabilir bir sinir anahtari yardimiyla baglatilmahidir.

—

NE

Sekil 7.8 Durum plam.

F.%WKSEKGGRET M KURULE
ASYON MERKEz;
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Devre elemanlari

Isa- Durum

1 3
Eleman adi ret
Baglatma dugmesi s3 START C

S2

Silindir

S S1
4/2-yénlendirme valfi Y1 {
3/2-yénlendirmae valli Y2

Sekil 7.9 Fonksiyon gemas:.

St

S2

Sekil 7.10 Hidrolik devre semas.
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12 3 4 5 6 7
+ -
S1 S2 ]
S3 E—-\ k\ o7 @ KBE K1\ K3\
K2 ]
K3 K2

A
1

K1 KZEI:) K3 I Y1%}$ Y2L’i{l-$

'
115
7

Sekil 7.11 Elektrik devre semasi.

N

o N-

S3 = Baglatma digmesi
S1 + 82 = Sirur anahtan

Cozim:

S3 e basilarak islem baslatilir. 4/2 yoénlendirme valfi konum degistirir. Piston kolu
tarafindaki yag, pompa debisi ile birlikte ileri hareket igin kullanilir. S2 simr anahtarina
ulagildiktan sonra 4/2 yonlendirme valfi ve 3/2 y6nlendirme valfi konum degistirir ve
piston kolu geri gelir. Bu devre ile geri hareket hizimin ileri hareket hizina esit olmasi
saglanir. Geri son konumdaki S1 sinir anahtanna ulasgilmasiyla 3/2 yonlendirme valfi ilk
konumuna gelir. Bu durumda yeni bir igleme baglanabilir. Burada akig ayar valfinin gorevi

diferansiyel devrenin etkisinin daha iyi anlagilmasi amaciyla pompa debisini kismaktir.

Uyari:

S1 swwr anahtar dogrudan 4 numarali akim yolunda K2 nin agict kontagi yerine de
kullandabilirdi. Karmagik elektrik devrelerinde, sumr anahtar gorildigii gibi daima bir
role iizerinden kontrol edilir.



172

O
) I{D/N

Sekil 7.12 Hidrolik devrenin pratik olarak kurulmasi.

Cizelge 7.6 Eleman listesi.

Eleman Nr. |Adet |Eleman adi
1 1 | Hidrolik gii¢c kaynagi
2 1 | Manometreli dagitict
3 1 | Basing sinirlama valfi
4 1 |4/2 yonlendirme valfi
5 1 | Akis ayar valfi
6 1 [3/2 yoénlendirme valfi
7 1 | Cift etkili silindir, metal
8 10 | Cabuk baglantili basing hortumu

Cizelge 7.7 Yapilmasi gereken ayarlar.

Pompa emniyet valfi Eleman 1 60 bar
Basing sinirlama valfi Eleman 3 50 bar

Akis ayar valfi, hizli ileri harekette basing simirlama valfinin (eleman 3) T baglanti
kapisindan yag akmayacak sekilde yaklagik Y2-1 donis agiktir.
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6
2 l\]u 22 Iu
K1 K3

2

2t

nept o

83 = Baslatma dugmesi
S1 + 82 = Sinir anahtan

Sekil 7.13 Elektrik devre gemasinin pratik olarak kurulmas:.
7.4 Ornek
Bir matkapta ilerleme hareketinin otomatiklestirilmesi istenmektedir. Delme gapt biiyiik
olan delme islemlerinde diizgiin ilerleme hareketi ve ayrlanabilir en kigik ilerleme hz1
istenmektedir. Bu nedenie makinenin hidrolik bir ilerleme tertibat: ile donatilmas: gerekir.
Kisacasi hizli hareket ve kademesiz olarak ayarlanabilir ilerleme hareketleri istenmektedir.
Gen strok bir dagmeye basilarak gergeklesmektedir. Burada akig ayar valfi tek yonla valf

tizerinden baypas edilmelidir.

O

Sekil 7.14 Durum plam.
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Devre elemanlari

lsa-

Durum

1 3
Eleman adi rat |
S
lleri hareket dagmesi S3 _CD 3
S4
Geri hareket digmesi S4
Silindir
si | s2 g
Y 4\,
N\
4/2-yénlendirme valfi Y1 \
\ v
2/2-yénlendirmae valfi Y2

S3 = Baglatma diigmesi

S1ve S2 = Sinir anahtarn

S4 = Geri hareket diigmesi

Sekil 7.15 Fonksiyon semasi.

SI1
_ﬁ_——i—
Y2® A a
VAREE
Ay
Pl .
vi Al e
WA

—-4

y P

Sekil 7.16 Hidrolik devre semas:.




5 6
iy [
lleri  S3E--
K
hareket Ki 2
Geri
hareket

S3 = Baglatma digmesi
St ve S2 = Sinir anahtari
S4 = Geri hareket digmesi

Sekil 7.17 Elektrik devre semasi.
Cozim:
Hizli harekette akig ayar valfi 2/2 yonlendirme valfi Gizerinden baypas edilecektir. Hizh
hareketten ilerleme hareketinin hizina gegis yola bagimli olarak S2 sinir anahtan tzerinden
gergeklestirilecektir. Bu simir anahtan elektrik isaretini K2 rolesi Gizerinden Y2 bobinine
iletir. Geri hareket S4 diigmesi ile baglatilir. Piston kolu geri son konuma ulaghfinda S1
anahtan, 2/2 yonlendirme valfini tekrar baglangi¢ konumuna kumanda eder. Akis ayar valfi

geri harekette tek yonli valf (eleman 7) lizerinden baypas edilir.
S1 S2
f e e
=
Q1@

Y2 T

0
T

ob

Sekil 7.18 Hidrolik devrenin pratik olarak kurulmasi
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Cizelge 7.8 Eleman listesi.
Eleman Nr. | Adet | Eleman adi
1 1 Hidrolik gii¢c kaynag
2 3 | Manometreli dagitici
3 1 | Basing sinirlama valfi
4 1 {4/2 yonlendirme valfi
5 1 |2/2 yonlendirme valfi
6 1 | Akis ayar valfi
7 1 | Tek yonli valf takili hortum
8 1 | Cift etkili silindir, metal
9 11 | Cabuk baglantil: basin¢ hortumu

Cizelge 7.9 Yapilmasi gereken ayarlar.

21

21

Pompa emniyet valfi Eleman 1 60 bar
Basing sinirlama valfi Eleman 3 50 bar
4 2 g
] 24 22 24 32 34
K1 |A\ K2

3

glvats Y2|ff]—$

S$3 = Baglatma diigmesi
S1 ve S2 = Sinir anahtan
S4 = Geri hareket digmesi

Sekil 7.19 Elektrik devresinin pratik olarak kurulmasa.

7.5 Ornek

Bir kesme makinesinde yitksek hizh bir hareket elde etmek amaciyla iki pompa
kullamiimaktadir. Islem sirasinda hizli hareket pompasmn debisi basingsiz akiga

anahtarlanmalidir. Kesme isleminden sonra kesme masas tekrar baglangig konumuna geri

gelmelidir.
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Sekil 7.20 Durum plam.
Zaman
Devre elemaniari I R
Ad
Isa- Durum 1:11 2 3
Eleman adi ret
~
Baglatma digmesi S START
Silindir 2 52
S1.1
St
1
4/3-y6nlendirme valfi Y1 a
. o 2
Y2 b )
2/2-y6nlendirme valfi Y3 a
b

S = Baglatma digmesi

S1, S2 ve S3 = Sinir anahtarn

Sekil 7.21 Fonksiyon gsemast.
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Sekil 7.22 Hidrolik devre semasi.

1 2 3 " 5 6 7 8 9 10
+
St1.1 52 s1
s\ ok o\ k2 o\ K3\ fo—7 k1 xk2\ K3\
Ka\

<

ER !

s

F

S = Baglatma digmesi
S1, §1.1 ve 82 = Sinir anahtart

K3
—L'+ i -
. 310

Sekil 7.23 Elektrik devre semast.
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Coziim :

Hidrolik gii¢ birimi devrede ve her iki pompa da sisteme etki ediyor. SI baglatma
diagmesine basildiktan sonra K1 rélesi kilitlenir ve Y1 selenoidi aktive edilir.piston kolu
hizli harekette S1 simir anahtarina kadar ilerler. K2 rélesi kilitlenir ve 2/2 yonlendirme
valfinin Y3 bobini aktive edilir. B6ylece ikinci pompa basingsiz ¢aligma durumuna geger.
Bu durumda birinci pompadaki basing daha fazla oldugu igin tek yonla kapama valfi
(eleman 8) kapanir ve her iki debiyi birbirinden ayinir. Boylece piston daha kiigik bir hizda
S2 anahtarina kadar ilerler. Bu valf Y1 in kilidini ¢ézer ve ayni zamanda K3 rolesi
tizerinden Y2 ye akim verir. Bu gekilde 4/3 yonlendirme valfi geri harekete anahtarlanir.
K2 nin kilidi ¢6zilir ve Y2 devre disi olur. Bu sayede 2.pompa tekrar devreye girer ve geri
doniis hizli harekette gergeklesir. Piston kolu geri geldiginde S2 simir anahtan 4/3
yonlendirme valfini tekrar orta konuma anahtarlar. Enerji tasarrufu amaciyla uygulamada
yiksek basing ya da ilerleme hareketini sglayan pompanin debisi, izl hareket
pompasininkine oranla oldukga dagtktir. Ancak bu omekte aymi debili pompalar
kullanilmistir. Bu nedenle pompa P1 in arkasina bir akig ayar valfi monte edilmistir.

St St.1 Ss2
@ ]t f |

® YVY v
NI 2D
©71 HL v 3
B N
2 @ ar
i

Sekil 7.24 Hidrolik devrenin pratik olarak kurulmast.
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Cizelge 7.10 Eleman listesi.

Eleman Nr. | Adet

Eleman ad:

Hidrolik gii¢ kaynaf

Manometreli dagitic

Basing sinirlama valfi

4/3 yonlendirme valfi

Basing ayar valfi

Cift etkili silindir, metal

2/2 y6énlendirme valfi

Tek yonli valf takihh hortum

O |00 |~J OV B[ WINI[m=
Sv—lh—i)—-lb-ll-ﬂh—l[\)'—l

Cabuk baglantili basing hortumu

Cizelge 7.11 Yapilmas: gereken ayarlar.

Pompa emniyet valfi |Eleman 1 |60 bar
Akis ayar valfi 2 doniis acik
Basing sinirlama valfi 50 bar
Her iki pompanin toplam debisi yaklagik 7 1/dak.
5 6 7 8 9 10
14 S2 ] 13 12 ] v S1 13 22 124 22 124 Iu
N\ k3 ft o7 K1L\ KZL\ ks

14 11 14

2t

21

21

22 | 24
Ké O\ 5,
Al Al
K3 C ) K4 E[j” Y1 Cf}* Y:scf]-$ Yzz%ri

S = Baglatma digmesi
S1, S1.1 ve S2 = Sinir anahtan

Sekil 7.25 Elektrik devresinin partik olarak kurulmasi.
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SONUCLAR

Basingli bir akigkan vasitasi ile saglanan hidrolik gii¢ iletimi, giderek yayginlagarak
giniimiizde hastane yataklarindan, binlerce ton kuvvetindeki preslerden hassasiyeti
mikron derecesine varan robotlara kadar genis bir kullanim alanina sahip olmusgtur.

Teknolojideki gelisme sonucu, ginimiizde kaliteli ve siiratli imalat giderek daha 6n
plana ¢ikmaktadur.

Kaliteli ve siiratli imalat elde edebilmek igin ise insan giiciiniin imalata etkisini
azaltmak gerekir. Imalat igin gerekli insan giiciini ve kalifiye eleman sayisim
azaltmak i¢in de otomasyon sistemleri kullaniimalidir.

Hidrolik  sistemlerin  otomatiklestirilmesi  ise  elektrohidrolik  sayesinde
gerceklestirilmektedir. Hidrolik sistemlerin otomatik kontrollit olarak yapilmasi
sonucunda hem otomatik ¢aligan sistemler elde edilir hem de hidroligin esas amacina
ulagilmis olur. Bu tezde -elektrohidrolifin basit imalat sistemlerine nasil
uygulanabilecegi 6rneklerle anlatitmigtir.

Otomatik ¢alisan sistemlerin programlanmasi gerekir. Programlama igin kullanilan
elemanlar (PLC), ikili (binary) giris sinyallerini igleyerek teknik islemleri, ¢calismalan
ve bu galigmalanin adimlarim direk olarak etkileyecek ¢ikis isaretlerini olusturur. Bu
tezde programlanabilir lojik kontrol elemanlanmin ¢aligma esaslari, endiistriyel

stireglere ve galigmakta olan sistemlere uygulanmasi omeklerle anlatilmigtir.

Bu tez otomasyon teknigine girisi kolay ve anlagilir bir sekilde saglamak amaciyla
hazirlanmigtir. Tezde, otomasyon teknigi ve programlanabilir lojik kontrol organlan
omekler ve uygulamalar yardimiyla pratife uygun olarak anlatilmigtir. Cok sayida
resim, grafik ve tablolar yardimiyla metin kisminin kolayca anlagilmas1 amaglanmigtir.
Aynca kurs algilayicilar, islemciler ve ig elemanlarnindan olugan kontrol sistemleri ve
hidrolik sistemlerin galisma prensipleri hakkinda temel bilgiler verilmigtir. Temel
programlama metodlan olan Deyim listesi (STL)', 'Kontak plam (LDR)' ve 'Fonksiyon
semasi (FCH)' hakkinda temel bilgiler de verilmigtir.

ASYON MERKzzj
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