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OZET

Takim tezgahlarinin en 6nemli kisimlarindan birisi de, hareket ve gii¢ iletme mekanizmalaridir. Kademeli veya
kademesiz olarak tasarlanabilen bu mekanizmalar ile, takim tezgahlarinda optimum igleme igin gerekli hizlar
elde edilebilmektedir. Bu calismada, takim tezgahlarina uyarlanabilen ruppert mekanizmasinin bilgisayar
destekli kinematik tasarimi igin Visual BASIC tabanl bir bilgisayar programi gelistirilmistir. Bu program ile
tasarlanacak ruppert mekanizmasina ait gerekli parametreler girilerek, sistemdeki minimum ve maksimum hizlar
arasindaki devir sayilarinin geometrik diziye gore dagihmi, mekanizmayi olusturan dislilerin dis sayilari, genel
ve kismi iletme oranlar ve standart ¢ikis devir sayilari tolerans sinirlari igerisinde belirlenebilmektedir. Bu
calismanin temel amaci, uzun ve yorucu bir calismay1 gerektiren tasarim asamalarinda hiz, esneklik ve kolayhk
kazandirmaktir.

Anahtar Kelimeler : Ruppert mekanizmasi, Hareket ve gli¢ iletme mekanizmalari, Bilgisayar destekli tasarim,
Standart devir sayilarl.

COMPUTER AIDED KINEMATICAL DESIGN OF RUPPERT GEARBOX

ABSTRACT

Motion and power transmission mechanisms are one of the most important components of machine tools. With
these mechanisms that are designed with steps or without steps, speeds required for optimum processing in
machine tools can be obtained. In this study, a computer program based on Visual BASIC programming
language has been developed for computer aided kinematical design of ruppert mechanism which can be
adapted for machine tools. With this program, distribution according to geometrical series of spindle speeds
between minimum and maximum speeds in the system, number of teeth for gears that construct the mechanism,
general and partial transmission rate, and standard output spindle speeds can be determined in tolerance limits
by inputting required parameters belonging to ruppert mechanism. The principle aim of this study is to provide
speed, flexibility and simplicity in design stages requiring hard and tiring work.

Key Words : Ruppert mechanism, power and motion transmission mechanism, computer aided design,
Standard spindle speeds

1. GIRIS nedenle ideal kesme hizi ve devir sayisi secimi talas
kaldirma islemlerinde 6nemli bir etkendir. Tezgah
devir sayisi ve kesme hizinin uygun secilmemesi

Hareket ve giic ileten disli mekanizmalari ile, parcanin  yiizey piir(zlUligiini olumsuz - yonde
optimumu isleme sartlarina gore takim tezgahlarinda etkll_emekle beraber, takim émrinin klsalmasma_ve_
devir ve hiz ayarlamasi yapilabilmektedir. Bu Uretim zamaninin artmasina neden olmaktadir. Disli
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kutularinda yapilan optimum kinematik tasarim ile
kademelendirme  problemi en alt dizeye
indirilmektedir. Kademeli veya kademesiz sekilde
tasarlanan hiz kutulari, operatdrlere ideal devir
sayilari ve kesme hizlarinda galisma imkani sunarlar.
Bu mekanizmalar genel olarak miller, yataklar, disli
carklar, kayis kasnak sistemleri ve hareket eden
elemanlar arasinda hareket iletimini saglayan farkl
kavramalardan olusur. Mekanizmalarin tasarimi
genel olarak kinematik ve mukavemet tasarimi
olmak tzere iki asamada gergeklestirilir. Kinematik
tasarim, mekanizmanin giic ve hareket ileten
elemanlarin  yapisina ve devir sayllarinin
kademelendirilmesine iligkin bir surectir. Bu sireg
sonunda, sistemi olusturan dislilerin dis sayilari,
digliler arasindaki iletme oranlari ile sistemin devir
sayilari dagilimini iceren birtakim ciktilar elde edilir.
Bir cok arastirmaci farkh kriterler ve ydntemler
kullanarak degisik hizlarda ¢alisabilen disli kutulari
tasarlayarak optimum disli kutusu tasarimini elde
etmeye ¢calismislardir.

Zeyveli (2005) calismasinda genetik algoritmalar
(GA) ile hiz kutusu disli tasarimi gerceklestirmistir.
Disli kutusunda kullanilan disli gruplan icin diz,
helis ve konik digli ciftleri tek ve iki kademeli olarak
minimum malzeme hacmi esas alinarak optimize
edilmistir. Optimizasyon, iletilecek gucg, iletim orani
ve pinyon dislisi devir sayisi dikkate alinarak
gerceklestirilmistir. Ognjanovic (1996) ¢ok kademeli
digli mekanizmalarinin tasarimini gerceklestiren bir
calisma yapmigtir. Yapilan c¢alismada tasarim
metodolojisi  otomatiklestirilmistir ve bu islem
yapilirken boyutsal tasarim ve konfigirasyon
tasarim siirecinden faydalaniimistir. Saruhan ve
Uygur (2003) sinir sartlari  verilen bir hiz
rediktorinind minimum agirligini hesaplayan bir
algoritma gelistirmislerdir. Bu ¢alismanin asil amaci
genetik algoritmalarin potansiyellerini ve uygulama
kabiliyetlerini, optimum bir hiz  rediktori
tasariminda gostermektedir. Bu tasarim igin elde
edilen  sonuglar  GA’larin  optimizasyondaki
etkinligini gostermistir. Karsli  (1985) kinematik
kurulus diyagramlari hakkinda yapmis oldugu
calismada disli kutusunun imali ve optimum tasarimi
icin gerekli parametreleri tespit etmis ve disli
kutularinin kinematik tasarimi igin bir bilgisayar
programi gelistirmistir. Bush, Osman ve Sankar
(1984), 9 devir kademeli ve 3 eksenli disli
kutusunun disli ¢aplari ve genel kinematik kurulus
diyagramlarinin denklemleri Uzerinde calismiglardir.
Denklemleri tek ve cift kurulus yapisi olarak ele
almiglar ve istenilen uygunlukta caplarin elde
edilmesi, hiz diyagramlarinin bulunmasi igin bir
bilgisayar programi gelistirmiglerdir. Chen (1998)
yilksek oranda gli¢ iletimi gerektiren uygulamalarda
oldukca dnemli bir konu olan ¢ok kademeli diz
diglilerin minimum hacimli olarak tasarimi igin bir

calisma yapmistir. Metodoloji ayni yikleme ve
tasarim Kriterlerine sahip iki ve l¢ kademeli redliktor
tasarimina uygulanmistir. Bu yaklasimla temel cok
amacli  optimizasyon  prosedur  kullanilarak
minimum hacim ve yizey asinmasi elde edilerek
tasarim prosediruniin - gelistirilmesi  saglanmistir.

Flodin (2000) sonsuz vida ve disli cark
mekanizmasinin  temas ve ag  yapilarinin
similasyonu igin  bir  bilgisayar  programi

gelistirmigtir. Calismada iletim hatalari i¢in dénceden
tasarlanmis parabolik fonksiyon kullanilip ézellikle
cok agizh sonsuz vida ve digli mekanizmalarinda
titresim  seviyelerinin azaltilmasi ve dizenleme
hatalarinin sebep oldugu iletim hatalarini bertaraf
etmeyi saglayacak sekilde duzenlenmistir.

Gunumizde bilgisayarlar hem yiksek hem de
karmagik matematiksel islemlerin kisa sirede
¢c6zumi ve hesaplamalardaki hassasiyetleri agisindan
tercih edilirler. Bu calismada, cagdas teknolojide
tasarim ve Uretimde yaygin olarak kullanilan
bilgisayar teknolojisinin yiksek hiz ve hesaplama
hassasiyetinden faydalanilarak ruppert
mekanizmasinin kabul edilebilir hata ytzdeleri ve
belirlenen toleranslar igerisinde en uygun Kinematik
tasarimi icin bir bilgisayar programi gelistirilmistir.
Visual BASIC tabanli gelistirilen program ile
ruppert mekanizmasindaki minimum ve maksimum
hizlar arasindaki devir sayilarinin geometrik diziye
gore dagilimi, mekanizmay! olusturan dislilerin dis
sayilari, genel ve kismi iletme oranlari ve standart
¢ikis devir sayilari tolerans sinirlari igerisinde
otomatik olarak belirlenmektedir.

2. DEVIR SAYILARININ
KADEMELENDIRILMESI

Donme hareketinde en etkin unsur devir sayisi olup,
bir tezgahin en kiguk hizi ile en biyuk hizi
arasindaki devir kademeleri oldukca fazla olmalidir.
Malzeme, kesici takim ve kesme sartlari dikkate
alindiginda farkli  kesme hizlart ile calisma
optimum talas kaldirmay! saglamada onemli bir
faktordur. Ornegin, silindirik tornalama isleminde,
her paso sonunda azalan ¢apa karsilik kesme hizinin
sabit kalabilmesi icin devir sayisinin degisken
olmasi gerekmektedir.

Sekil 1’deki testere diyagrami bunu en yi sekilde
tanimlamaktadir. x eksenine parga ¢apini, y eksenine
ise kesme hizini yerlestirerek “testere diyagrami”
elde edilmektedir. [V = =.d.n/1000] olduguna gobre, n
devir sayisinin her sabit degeri igin v = f (d) egrileri
“0” noktasindan gecen dogrulardan ibarettir. Vg hizi
secilen bir malzemenin islenmesi i¢in uygun bir hiz
ise; bu hizdan disik bir hizla cahgirsak, is zamani
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uzar. Vo hizindan baylk bir hizla ¢ahigirsak takim
cabuk asinacagindan takimin sokilip takilmasi ve
ayarlama zamani ¢ogalacagl icin zaman ve maliyet
kaybi olacaktir. Calisirken mumkin mertebe V,
degerine yakin kalmak gerekmektedir. Ornegin, ds
ve d, caplari arasinda en uygun devir sayisi n3’dir.
Cap d iken n; devir sayisi ile tam V, kesme hizi
elde edilir. d;’ten itibaren ¢ap kiictldikce kesme hizi
duser ve ds ¢apinda 4’ noktasina kadar iner ve 4’
noktasinda d, sayisina gecerek yine Vo kesme hizini
elde etmek mimkundur.

m/dak

Vi

Fesme luzi (V)

—
mm

d6 ds d4 d3

Parga capn (d)

Sekil 1. Devir sayilarinin kademelendirilmesi.

Takim tezgahlarinda devir sayilarinin en kiiciik devir
sayisi ile en biyik devir sayisi arasindaki dagilimi
kademeli veya kademesiz hiz mekanizmalari ile
gerceklestirilmektedir. Mekanik, hidrolik ve elektro-
mekanik varyatorlerin kullanildigi tezgahlarda, is
veya takim capi icin gerekli olan optimum kesme
hizina erismek son derece kolaydir. Adi gegen
mekanizmalarda tezgahin en kic¢lk devir sayisi ile
en blyik devir sayisi arasinda sonsuz devir sayisi
elde edilebilmektedir. Oysa kademeli devir sayisina
sahip tezgahlarda mevcut devir sayilari ile belirli bir
cap ve kesme hizina erismek oldukga zordur. Devir

sayilarini  kademelendirmede glnumiize kadar
pratikte uygulanan baglica yontemler sunlardir:

¢ Aritmetik kademelendirme

¢ Geometrik kademelendirme
2. 1. Aritmetik Kademelendirme
Bu kademelendirme cesidinde devir sayilari
aritmetik  olarak  artirilir. Fakat  aritmetik

kademelendirmede devir sayilari kiicik caplar icin
cok seyrektir. Bilhassa buylk caplar icin kademe
sonlarinda kesme hizi, en uygun hiza gore ¢ok asagl
diusmekte ve verimi azaltmaktadir. Bu nedenle bu
kademelendirme sekli kullanigh degildir.

2. 2. Geometrik Kademelendirme

Geometrik  kademelendirmede  devir  sayilari
geometrik  bir seriyi teskil edecek sekilde
siralanmistir. Gerek disiik devir sayilari bélgesinde,
gerekse ylksek devir sayilari bélgesinde bir devir
sayisindan digerine gegmek, istenilen kesme hizinin
secilmesi yoniinden ¢ok daha yararli sonug verir. Bu
durumda aritmetik diziye gore daha kolay elde
edildiklerinden, devir sayilari geometrik bir dizi
teskil edecek bir sekilde secilir (Eldem, 1995).

Hiz mekanizmalarinda, elde edilen devir sayilarinin
dagihmi, rasyonelligin saglanmasi i¢in geometrik bir
dizi teskil edecek sekilde diizenlenmelidir. Buna
gore geometrik dizi katsayisi (o),

(0:9— r]max/nmin
esitliginden bulunur. Burada; g devir kademesi

sayISl Nmax €N blylk devir sayisi, Ny, en kiglk devir
sayisidir. Buna gore devir sayilari dagilimi;

N1=Nmin

N=Nn1. @

N3= N. (PZ

Ng= Nj. (Pg-lz Nimax

seklinde bulunur.

Devir  sayillarinin  geometrik  diziye  gore
kademelendirilmesinde kullanilan standart
geometrik dizi katsayilari Tablo.1 de verilmistir
(Mendi, 1999).

Tablo 1. Standart geometrik dizi katsayilar

Seri () katsayisi
R20 ¢=10"%~1.12
R10 veya R20/2 ¢=10"~1.25
R20/3 ¢=10"%~14
R5 veya R20/4 ¢=10%~16
R20/5 ¢=10"%~18
R20/6 veya R10/3 ¢=10"%~2

3. SAYI DIZILERI VE STANDART HIZ
VE ILERLEME DEGERLERI

Takim tezgahlarina uyarlanan devir sayilari ve
ilerleme degerleri, tasarimda kesin bir ¢6ziime
gidebilmek ve en Onemlisi tasarim sirecini
basitlestirmek icin ISO R 229 ve DIN 804’e gore
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standartlagtiriimistir.  Bdylece nimerik kontrolli
tezgahlarda islenecek parcalarin programlanmasinda,
kesme sartlari ile isleme zamaninin belirlenmesi,
programa kolayca adapte edilebilir. Takim
tezgahlarinin  hiz kutularinda devir sayilari ve
ilerleme degerleri, genel olarak ondalik geometrili
sayl dizilerine gore sekillenirler. Standart sayi

dizileri, go=Q/1_0 degerinin katlarindan olusan

sayilarin yuvarlatilmasiyla elde edilirler. Buna gore
ISO R 229’un R5 say! dizisi (R5);

o=4910=1,25

(1-125-16-2-25-35-4-5-6,3-8-10)
olur. Sayi dizileri, R5, R10, R20, R40 serilerinden
elde edilen sayilarin 10 veya 100 ile carpiimasi veya
10 veya 100’e bolinmesi ile daha da genisletilerek
tasarim ve Uretim surecinde rasyonellesmeyi
saglamada katkida bulunur. Takim tezgahlarina
uyarlanan standart devir sayisi ve ilerleme
degerlerinin ~ R20  serisine  olusturulmustur.
Tablo 2’de 1SO R 229 ve DIN 804’e gore takim
tezgahlari icin standart devir sayilari sinir degerleri

9=%10=16 (1-16-25-4-63-10-16) nominal ve sinir degerleri verilmistir.

R10 say! dizisi (R10);

Tablo 2. ISO R 229 ve DIN 804’e Gore Takim Tezgahlar Icin Standart Devir Sayilari Sinir Degerleri
(R20 Nominal Degerlere Gore Sinir Degerleri dev/dak).

Nominal Nominal degerlere gore sinir
degerler degerleri
R20/4

R20 R20 R20/3 (1400) (2800) R20/6

=112 =125 0=14 ¢=16 ¢=16 =2 2% +3% +6 %
100 98 103 106
112 112 11.2 11.2 110 116 119
125 125 123 130 133
140 140 1400 140 1400 138 145 150
160 16 155 163 168
180 180 180 180 180 174 183 188
200 2000 196 206 212
224 224 224 224 224 219 231 237
250 250 246 259 266
280 280 2800 280 2800 276 290 299
315 315 310 326 335
355 355 355 355 355 348 365 376
400 4000 390 410 422
450 450 45 450 45 438 460 473
500 500 491 516 531
560 560 5600 560 5600 551 579 596
630 63 618 650 669
710 710 710 710 710 694 729 750
800 8000 778 818 842
900 900 90 900 90 873 918 945
1000 1000 980 1030 1060

4. RUPPERT MEKANIZMASI

Takim tezgahlarina uyarlanan c¢ok eksenli hiz
mekanizmalarina gore, daha pratik ve 6zellikle az
yer kaplamasi nedeniyle dar alanlara montaji
elverisli olmasi, ruppert mekanizmalarinin takim
tezgahlarinda tercih nedeni olmaktadir. Ayrica bu
mekanizmalarda hareket intikali elektromanyetik
veya elektro-hidrolik  kavramalar  vasitasiyla
saglanir. Ruppert hiz kutusunda, birbirine paralel
konumda en fazla iki eksen ve bir eksende
maksimum dort adet guc iletim elemani bulunur.

Mekanizma, biri direkt olmak zere toplam 4 devir
kademesine sahip olup, | ¢ikis ekseni ic ice gecmis
es eksenli konumda calisan iki ayri milden olusur.

Sekil 2’deki mekanizmanin mimkin olan hiz iletme
oranlari sirasiyla; iy = ¢*P, i, = ¢*7, i3 = o7,
is = ¢° = 1 olarak yazilir. Giris hiziyla ¢ikis hizinin
birbirine esit olmasi  nedeniyle 4. gecisin
transmisyon orani degeri 1’dir. Sekil 2’de | ekseni
tahrik mili olursa, ruppert’e gore sistemin iletme

oranlari asagidaki gibi yazilir;

Zb a Zd Vi Zf

. - A . .. I — — — — — 7
Sekil 2’de iki eksenli ve U¢ disli cark ciftinden 7—¢ —7—¢ —7—¢
olusan  bir ruppert mekanizmasi  verilmistir. a ¢ ¢
Muhendislik Bilimleri Dergisi 2007 13 (3) 361-368 364 Journal of Engineering Sciences 2007 13 (3) 361-368




Ruppert Disli Kutusunun Bilgisayar Destekli Kinematik Tasarimi, A.Cicek

Ayrica eksenler arasi esitlikten,
LtZ=2Z 2= ZitZ= ZZ olur.

Burada; >'Z, disli ciftlerinin toplam dis sayisidir. a,
B ve y’nin tam say1 olmasi ve (o-B), (o-y), (B—y) ve
0’in da, araligt 1 olan bir dizi teskil etmesi
zorunludur.

Za -é-.: /_"
ril vl [fv
1 = I
NS N7 P -
111
Z 2 Z
1
+o* _‘vﬂ
2
+® ¢
3
4 >

Sekil 2. 4 devir kademeli ruppert mekanizmasi ve
muhtemel hareket gecisleri.

4 ve 8 kademeli her sistem icin ayri, ayri tablo
degerleri bulunmaktadir. Tablo 3’te 4 devir kademeli
bir mekanizma igin o, B, y degerleri verilmistir.
Tabloda 4 ayri dizi ve beser dizi igin 6 ayr1 ¢6zim
secenegi verilmistir. Ruppert mekanizmasi icin diger
bir 6rnek  Sekil 3’te verilmistir. 8 devir
kademesinden olusan bu mekanizmanin hiz dagilim
secenekleri ve Ustel degerleri Tablo 4’te verilmistir.
Sekil 3’teki Nj...Ng, a...h’a kadar olan dislilerin
birbirleri ile cahgmalari durumunda elde edilen devir
sayllarini, Ky, K, ve K, ise Ruppert disli kutusu ile
elde edilen 8 devir sayisi icin kol pozisyonlarini
gOstermektedir.

Tablo 3. 4 devir kademeli ruppert mekanizmasinda
0zUm alternatifleri

Dizi o B Y Dizi o B Y
-1 -2 0 -1 -3
(pl 0 -1 1 0 -2
q)o, ;p 1 0 2 (p?’f q)zo, 1 -1
1Y (P-Z -1 1 0 (O] 0 -1
0 2 1 1 0
1 3 2 2 1 -
-1 -3 -2 -2 -1 1
) 0 -2 -1 -1 0 2
$1: 1 -1 0 (pi, (p:, 0 [ 1]3
0 -1 -1 0 -2 o0 -1 1 2
?e 0 1 -1 0 2 |3
1 2 0 1 3 4

1 . T e
Ty g T
4 [0 17 |
[T (= ]
' T h
I N | 1 K K
— SN NN
E——— : = /7 N\
B S GRS
A A
a+h w0 e+t \ \ / \
kb g e 4
Lﬂ—%—l—} NN A
TRd ey tHh o~ /N S

Sekil 3. 8 devir kademeli ruppert mekanizmasi ve kol
kombinasyonlari.

Sekil 3’'teki mekanizmanin mimkin olan hiz iletme
oranlari sirasiyla; iy = ¢% i; = ¢, i3 = ¢", i, = ¢°, is =
O P ig = P i, = 0T iy = ¢ yazilir,
ruppert’ e gore sistemin iletme oranlari asagidaki
gibi yazilr;

Zy
Za

N

N

N
>

a

= ¢ d B

I
|
I
AS)
2,
I
|
I
AS)

Ayrica eksenler arasi esitlikten,

Z2y= 2+ 2 4= Zi+Ze= ZytZ4=y Z, olur. Burada Y Z,
eleman ciftlerinin toplam dis sayisidir (Mendi,
1999).

Tablo 4. 8 Devir Kademeli Ruppert Mekanizmasinda
Coziim Alternatifler.

Dizi |a|B|vy|8]| Di a | B |y | d
0457 0o l1[5]3

. of2[38]7]| 0223
¢ 7“"‘: 0oj4l6]7] @ S‘f'ee” 0| 4|53
(Ifad);r 0j1)3)7 Izgldar 0 |2|1]3
0267 0423
0[1]5][7 R EREE
0|2]6]|5 04|31
o[-[38]5] . 0231

W [ofales] @ feen 0|4 |21
oya O] [1]5 odar L 0 [ 1[8]1
kadar | 0| 4|3 |5 0|22 |1
0]2]1[5 01|31

5. GELISTIRILEN PROGRAM

Bu calismada, 4 ve 8 devir kademeli ruppert
mekanizmasinin  bilgisayar destekli  kinematik
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tasarimi igin Visual BASIC tabanli bir bilgisayar
programi gelistirilmistir. Bu calismanin asil amaci
ruppert mekanizmasinin tasarim sirecini kisaltmak
ve tasarim hesaplamalarinda ortaya ¢ikabilecek
tasarimci hatalarini ortadan kaldirmaktir. Gelistirilen
program, tasarim  parametrelerinin  kullanici
tarafindan gelistirilen forma girilmesiyle 4 ve 8
kademeli ruppert mekanizmalarinin  kinematik
tasarim hesaplamalarini otomatik olarak
yapabilmektedir. Program c¢ahstirildiginda, Sekil
4’te gosterilen bir program baslatma menusu ekrana
gelmektedir. Program baglatma menusu formu
lizerindeki radyo butonlarinin kullanici tarafindan
secilmesi ve onaylanmasi durumunda, 4 veya 8 devir
kademeli  ruppert  mekanizmasinin  tasarim
parametrelerinin  hesaplandigi  formlar  ekrana
gelmektedir (Sekil 5 ve 6).

= Program Baglatma Meniisii

B=ES

Hesaplamak Istedidiniz Ruppert Hiz Kutusunu Seginiz

™ 4 Devir Kademel Ruppert Mekanizmasz

{« B Devir Kademel Buppert Mekanizmas

Baslat

Sekil 4. Program baglatma menisi

Program baglatma menisindeki “4 devir kademeli
ruppert mekanizmasi” radyo butonu secildiginde,
Sekil 5’te gosterilen 4 devir kademeli ruppert
mekanizmasi formu ekrana gelerek tasarimcinin
tasarim parametrelerinin hesaplanmasi icin gerekli

& 4 Devir Kademeli Ruppert Mekanizmasi

Girdiler

Mg dedetini airiniz 1400 dev/dak

Nmax degerini giiniz (1400 devidak

Fi dederini giriniz

I
—

g degerini giiniz

Ciziim Alernatifini Seginiz
Alt Dizi

Belirleyiniz
¢ Filizeri 1.0, 1, -2 J—

& B ¢ 2 Di
O Filizeri2,1,0.1

" 3Dz " 4Dia
 Filizeri3,2,1,0

 Filizeri-3,2,-1,0 C 5Dl (" B D

Toplam Dig S apisr Ginniz

150

Hesapla

Cikig ‘

M1 dederi

M2 degeri

M3 dederni

M4 degeri

Dig Sayilan

Za

zb

Zc

zd

Ze

Zf

olan degiskenleri girmesini bekler. Bu form 4
cerceveden (frame) olusmaktadir. ik gerceve girdiler
cercevesi olup cercevedeki bilgiler kullanici
tarafindan form Uzerinde olusturulan yazi kutularina
(text box) girilmektedir. Girilen parametreler giris
devir sayisi (Ng), maksimum devir sayisi (Nmax), Fi

() Katsayisi ve devir kademesi sayisidir (g). ikinci
cerceve ise ¢ozum alternatifleri cergevesi olup, bu
cercevede ise 4 devir kademeli ruppert mekanizmasi
icin Tablo 3, 8 devir kademeli ruppert mekanizmasi
icin Tablo 4’te verilen ¢ ¢Ozlm alternatiflerine gore
a, B, vy ve & degerlerini iceren alt dizilerdir. Cozim
alternatifleri ve ¢0zim alternatiflerinin alt dizileri
programlama asamasinda programci tarafindan veri
tabanina  yerlestirilmistir. ~ Tasarimci  ¢0zim
alternatiflerini, alt dizileri toplam dis sayisini
belirleyerek tasarim girdilerini tamamlar.  Ugiincii
cercevede devir sayilarinin kademelendirilmesinde
hesaplanan degerleri ve bu hesaplanan degerlere

uyan Tablo 2’deki ISO R229’a  gore
standartlastiriimis nominal devir  sayilarini
gostermektedir. Hesaplanan degerler tasarimci

tarafindan saglanan girdilere gore program tarafindan
hesaplanmaktadir. Nominal degerler ise hesaplanan
degerlerin alt ve Ust sinirlarina gére Tablo 2’den yine
program tarafindan otomatik olarak segilerek formda
temsil edilmektedir. Dordlncl cercevede ise toplam
dis sayilarina  gbore ruppert mekanizmasini
olusturacak diglilerin dis sayilarini ve bu dis
sayllarinin iletme oranlari program tarafindan
otomatik olarak hesaplanmaktadir. 4 devir kademeli
ruppert mekanizmasinda 3 disli cifti ile 4 devir
kademesi elde edilmektedir. Elde edilen devir
sayilari, digli ciftlerinin dis sayilari ve bu dislilerin
iletme oranlari Sekil 5’te verilmistir.

Hesaplanan Dederler Nominal Degerler
341736875 355 devidak
546,875 560 devddak
875 900 dew/dak
1400 1400 dev/dalc
lletme Oranlan
K 11 409
R
iz
’7_‘ Bl 256
23
2 Jig
120
20 14

Sekil 5. 4 devir kademeli ruppert mekanizmasi icin hesaplanan parametreler
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Sekil 6°da ise tasarlanan formda ise 8 devir kademeli
ruppert mekanizmasinin bilgisayar destekli kinematik
tasarimi gerceklestirilmektedir. Bu formda da 8 devir
kademeli ruppert mekanizmasini olusturan dislilerin
dis sayilarini ve bu dis sayilarinin iletme oranlari
program tarafindan otomatik olarak

&. 8 Devir Kademeli Ruppert Mekanizmas1

Girdiler

Mg dederini gitiniz 1400 devddak

Mmax dederini giiniz 4000 dev/dak

Fi deferini gitiniz 1.4
g dederini giriniz F

Caziim Alternatifini Seginiz
(" Filizeri O'dan 7ve Al Dizileri Belirleyiniz

& 1.0z 2 Dia
" Filizeri -1'den B'ya

 3.Dizi ¢ 4 DizE
" Filizeri -2'den B'e

f 3 " 5.Dizi ¢ E Diz
(& iFilizer -3'den 4'5

Toplam Dig 5aysin Giiniz 150
Hesapla Cikig

M1 defern

M2 defen

M3 deden

M4 defen

ME defern

ME degen

M7degeri

M8 degen

Dig Sayilan

zt

Zg

hesaplanmaktadir. 8 devir kademeli ruppert
mekanizmasinda 4 disli cifti ile 8 devir kademesi
elde edilmektedir. Elde edilen devir sayilari, disli
ciftlerinin dis sayilari ve bu diglilerin iletme oranlari
Sekil 6’da verilmistir.

Hesaplanan Degerler Nominal Degerler
354,4314366204 355 dervidlak
510,2040816326 500 devrdak
714,2957142857 710 dev/dak
1000 1000 dev/dak
1400 1400 dev/dak
1960 2000 dev/dak
2744 2800 dev/dak
38416 4000 dev/dak

lletme Oranlan
75 il b
& N ETTTS
E— €]
el 2744
i " fa
40 15 [0714285714285
110 I8 [0.364431486880
. i7  [0510204081632
28 18 [198

Zh

Sekil 6. 8 devir kademeli ruppert mekanizmasi i¢in hesaplanan parametreler.

6. SONUC

Yorucu ve karmagik islemlerin yer aldigi bir sireg
olan disli kutusu tasariminda, tasarimci hatalari,
tasarimin  glvenirligini  azaltmakta ve tasarim
zamanini artirmaktadir. Bu calismada Visual BASIC
programlama dili tabanh bir bilgisayar programi
gelistirilerek ruppert mekanizmasinin kinematik
tasarimi  bilgisayar tarafindan otomatik olarak
gerceklestirilmistir. Bu sayede hem tasarim zamani
kisaltilmis hem de tasarimci hatalari elimine edilerek
bilgisayar destekli kinematik tasarim
gerceklestirilmistir. Gelecekte bu calismaya disli
kutusu optimizasyonu gibi bolimler ilave edilerek
calismanin daha fonksiyonel olmasi saglanabilir.
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