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KONVEYORLER ARASINDA PARGCA NAKLINDE YARARLANILAMN
KOL - SARKAGC KOL MEKANIZMASININ DIZAYNI

iBrahim LZMAY, Sahin YILDIRIM, Hirvet SABIKAYA
Erciyes Universitesi Mihendisiik Fakillesi Making B8limo, 38090 Keyseri

OZET

Farkh konumdaki kenveyérler arasinda parga ileliminde 1asiyic meskanizma olarak
kulfamilzn kal - sarkag kol mekanizmasinda, lasima hizina bagh clarak uygulanmes:
gereren lahrik momentinin dederi arastiniarak bunun, @5as olarak kode ve aialet
dagarlering Badl oldufu balifenmiglic. Ayrsca, harakel delmingn ivilik Sgrecaszin
giisieren ve kinemalik parameire ofan baflama agsi. dizgin dénme sarline da sajlayan
bir deger olarak ecamek sureliyle uygun &l kenum goilanna gére oplimum uzuw
boyullarng sabip bir kol - sarkag kel mekanzmasinin gizayns, dingmik yetardibal de
haiz olarak gergaklegtirimeye caligiimegh,

1. GIRIS

Bu galgmada, farkle konumda gahgan iki konveydr zrasinda kufu
formundaki pargalarin 20° déndiormek suretiyle tasima islemini
gergeklegtiren dbrt - gubuk mekanizmasinin dinamik analizi
yapilmigtir. Bu amagla, farkh konveydr tagima hizlarinda, mekaniz-
ma uzuviarna ve taginan kutuya etkiyen kuvvet ve momentlesin
degerleri aragbindmistir. Ayrica mekanizmanin dizayninda dikkate
alinmasi gereken kinematik parametrelesden  bajlama acisimn wd
old korum agilarirun optimum dederlari belirlenmistir,

2. TASIYIC| KOL MEKANIZMASININ DINAMIK AMALIZI
Foxil-1'de gasterilen ve bu calizmaya esss feskil eden kol - sarkag
kal mekanizmasina ait temel parametreler agaddaki sekilde veril-

migtir  [1].

Temel Parametreler
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Sekil-1 : Kol - sarkag kol mekanismasina Glgilendirilmis sekli

Mekanizma uzuvlanmn kuvvel analizi. virtdel i5 teoremine gire
mekanizmaya etkiyen tOm kuvwet ve momentlerin virtDel iglerinin
gtfir  olmas) prensibinden vyararlanarak gergeklegtirilecaktir,
Virtiel ig teoreminden de tlrev alinmak swretiime mekanizmada
ani glg kavramindan faydalamlarak, giris uzvuna uygulanmas: ge-
reken momentin degeri asajidaki denklemle tammlanmistr [1];
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".-'Gn + Me=a 'l.erE - 'IJE':"";EI'.-: L

Bu denklemle weriden ari ging mamenim bulabilmek gn vz ve
iwma terimilan belirli olmabdir Agisal hiz dederlerini waran  anali-
ik iladeler [2, 3];

=

wg = ot l a0 wa Sinfgy -850 Ein(E, - 8g) (2
Wy = alfy] Wo Sin (B - 8,050 (B, -8, ) [3)

" r _I
Hurada rE-|F|E|..3.l-|F|3.:|1.rE s .Ft4| VE EE.ﬂzvaE¢

agilarn ize Sekil-1'de gosterimigtic. 0ol guouk mekanizmasinda U
noly uzvun agisal ivmesinin anahtik denklemi ise asadidaki sekilde
yazilabilmekiedir, [ 2 .

2 | | 2
D!3 = “': : I"EEUEI'B&'BE.] +l..||-'3 .r31l}n-5|:ﬂq-ﬂa] ‘l"'d .rdl-frm
sin{@,-04) (4]
Bu denklemde giris uvzvunun agisal ivmesi By = 0 radisn®
alinmugtir, Kutuyu tagiyan 3 no'lu tagnoct uzvun adirlik meriezinin

bz ve ivmesi ise [ 1]

Vg3 = WalatWarag (8.1)

2 .
8Ga = Bafyp-wi Tpowy Mfap (%21
Benzgr sekilde laginan kutunun adirhk merkezinin hiz ve ivme
dederleri ise asajidaki ifadelere gére hesaplanmakiadir

II"IIGI:r = Wolo + Walgs (B.1}

El ]
8Gp " @3 T3z w2 "m3 "33 16.2)
Yukandaxi denkiemlerle wverilen kinematik parametrelari kullana-

rak, Igginan parcaya ve lagswyict uzva elkiven kKuvwg! w& momen-
tizrle, tahnk uzvuna uygulanmase gereken momant tayin edilecsk
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iir. By smagla, asadigaki sembalin gerilde gfsiernlan malrns denk-
aminden yararlamlacakur, [ 2]

[Fyl1=[L].[Fg]l L7

. - b
| Fy] = Bilinen dig kuvvet ve atalel kuvvetler fle bunlann mament.

larini géstaren sulun matris,
[ L] = Bilinen uvuz parametreleri ve pozisyon agilarin posieran
kara malns
: FB ] = Bilinmayen mafsal reaksiyonlarimin ve girig momentin

gasteren situn malris,

[Fgl=1LT" [F] (7.1)

Mevcut probleme matris formunu uygulamak suretiyle agagidaki
malriz esitli elde edilir.
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3, MEKANIZMADA HARCKET ILETIMI VE BOYUT TAYINI

Tasiyior makenizma olarak yararlanidan ket - sarkag kol mehkaniz-
masinin @l kanumunu tamimlayan (e} ve ':"i'l:l:' agilan ginsindan
gidis ve dinis zamanlarnimn oram agafdaki iladeden ve Sekl-2'de
ghsterilen degerlerden tayin edilebilecektir | 4 ]

tgilgel = o 1380 - wg) =
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gekil-2 o, ve v 0 konum agilariyla kol - sarkag kol mekanizmas

Séz konusu mekanizmada hareket iletiminin gelisiiriimeasinde
dnemli bir kinemallk parametre clan ve hareketi alan uzuv ile hare-
ket ileten wzuviann ybringe tedelleri arasinga 20° den koglk olan
agt sekiinde animlanan bajlama agisinmm uygun degerlerinin tayi-
ainde, bu acimn, &0 konum acilfarnna gére dedisimini gésteren naom-
ogramlardan yararlarmlmestir [ 4 |1 . Bu krtera gdra opltimum meka-
mrma boyotlarrea fayminde ise asadidaki ifade huellamlacaktir (5],

alg = Sin w2 Cos (g,2 - BISIn {p,2 - ¢, /2) (101}
bid = Sin p,/2 Sin (w2 + BIGoS (0,2 - 1,/2) (10.2)
¢ afa+b)® 4 d°-2aqb)dCosh (10.3)

4, SONUGLAR VE IRDELEME

Farkll konumlarda iki konveydr arasinda parga tagimmasinda kul-
lanilan Kaol- sarkag kol mekanizmasimin bzellikle diramik anali-
zinde, konveydr ez ve dolavisiyla mesamizmanin tahrk yzvenun
hizi dnemli kinematik parametre cimaktadir. Bu nedenle hizmin
dedisen dederlering gdra {asiyicr uzuv tasinan pargaya etkiyen kuv-
vet ve momentterle , fakrik uvEvunz wygulanmas) garekan tahrik mo-
mentinin dedigimi inceleneceklir. Bu dodrultuds |, tahrik momenti
e iz arasindaki  iligki incelenmis wve sonug  gekil. 3'de
gisieriimiglic. (1] denkleminin dofal bir sonucu olarak, tahrik mo-
menti, artan hiz dederlerine gdre azalan bir karektar
gostermekledir. Fakal hiz yaklagik Gg katina gikmasina ragmen tah-
rik -momenti &ncak yaklagik (1/3] sraninda digmektedir, Hizin
yukseimesivle ataiet koevwellermin biyomesi ve ilave dinamik
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yuklenn ougmas, tahrik momesl defsrinin azaimas i orleyen bir

fakigr olarak agwlanabilir  Aynca, 1asiyic uzvien ve 1aginan
parganin kulie ve ataletlern, tahrik momenti dederini etkieyen
anemli parameireler oldujuna dikkal egilmelidir.
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Fekil-3 : Gisig hues ve Ty woeku grafifi

Hiz dedigiminin, taginan parga Ozerinde olugan moment dederine et-
kisi ise Sekil. 4'de gdstenlmigtic. Tasinan kute veya parganin, hiz
arpigiyla erantl olarak artan agisal ivme nedeniyle clusan atalet
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buveetlen momenileriyle zorianaig gdraimeliedir. Tagnan =.iuivu
gevirmeye galizan bg mement, ighnk uzvuna ayguianan grig mo
mentinin kargilanmasi gers<en bir beyoslik ofmakla birlikte. top-
lam iginde kiglk bir cran tegol etmektedir.

Makanizmanin girie uzvuy olan  kolun dizgdn dandodu kabu! edime-
kle, tasima iglerminde gQidis ve dindg zamanlannmin birbirme el
vedolayigiyla bunlanin  granlarinn bir olcugu  sdnucuna
vanimaktadir. (8] cenklemingen, bu sonucu sadlayacak kol otl k-
num agssiri l:-:.pg:l ize 180° almasi gereklifi tesbit ediimektedir, Kal

makanizmalannda hareket detiminin iyillk derecesini gosteren
baglama agpisiun () en kigUk dederterinin maksimumu wygun deger
plarak ahmir. Bu agimin, Kol-sarkag kol mekanizmas: igin denklem-
larle bulunmus deferi p=40° - 507 arasinda olup, kullamlacak
badlama agisimin bu aralikla olmas) gerekir. Bu gartlar altinda ilgi-
li nomegramlardan sarkag 010 konum agis w=307 ve yardimor ag
f=12° zeklinde optimum defgerer olarak pelirlenmiglir. Baglama
agisimin, &0 konum agisina (¢ lgbre degigimi iz sekil, 5de wveril-

mis olup, yukandaki cptimum parameirslere bagl olarak baglama
agimi yaklagk 427 eivannda gergeklegmekiadir.
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Hareketi wzuw boyullanom, ki san yatak arasincakl boyula oran-
larimin {1} denklemierinden hesaplanmig deferlesinin defisimi ise
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sekil. G'da glsterimigtin. Sekilden gdrolecedi gin! Szelikle 4 =

130° degerlerinde, hareket ileten ve harekeli alan uzuv boyullars
rizla silira yaklagmakta olup, pratis olarak mexamzma cahgmaz
nale gelmexiedie
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Sekil-6 o afd, bid. cfd - III‘J grafifi:

Elde- edilen sonuglardan, tahrik momentinin hiza bagh olarak dnemiti
oranda dedigmedid yaklagik sabit kaldif stylenebilmektedir. Do-
ayisiyla uygulanmas) gereken girig momentinin, leme! faktdr ala-
rak wzuvlarnin kille we ataletlenyla, taginan kitle dederlerinden et-
kilendigi sonucuna ulasilir. Aynca, dizgun donmenin geredi olarak
yukanda belilenen optimum  kinematis parametrelerle, gerek ha
reket iletiminin  ivilestirdmesi ve gerekse dizginstzlugun
dofuracafg cesgitli dinamik dengesiziiklerin onine gecilmesi
mimkiin olmaktacr. Baylelikle, mekanizmamn igleyisi hakkinda ki-
rematik  kriter olan baglama agisimin uygun dederinde dinamik
bakimdan da optimum sonuglar sajlamakia ve optimum uzuv bBoyul-
lar da yeterli yaklasikhkla tayin edilebiimektedir.
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