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Otomotiv sektoriindeki artan rekabet ile birlikte, otomotiv ireticileri transfer pres teknoloji-

lerine yatirim yapmakta, inovatif ¢oziimler ile verimliliklerini ve yeteneklerini arttirmak iste-
mektedirler.

Bu calismada, AR-GE merkezi miihendislerince gergeklestirilen bir proje ile transfer kalipla-
rin prese konumlandirmadan 6nce besleme iinitesinin ayarlarinin yapilabilecegi bir simiilator
gelistirilmistir. Bu sayede preste olusan kayip zamanlar 6nlenmis, besleme iinitesi ve kaliplar
arasinda meydana gelebilecek girisim problemleri cok daha erken tespit edilebilmektedir.

Anahtar Kelimeler: Transfer pres, transfer tastyici kol, transfer kalip

Developing Innovative Feeder Bar Simulator for Transfer Press
Dies

ABSTRACT

Automotive manufacturers invest to transfer press technology to increase the productivity
and capability with innovative solutions and increasing competition in automotive sector.

In this study, a project has been developed for a simulator by which settings of the feed
unit can be checked before the transfer dies set to press. In this way, lost time in press line
is avoided. Also, interference problems that may occur between the feeding unit and the
dies can be detected earlier.
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Transfer Pres Kaliplan gin inovatif Tastyrei Kol Simiilatrii Gelistirilmesi

A

1. GIRIS

Transfer pres kaliplari,bir¢ok prosesi ortaklastirict plakalar yardimiyla bir arada bu-
lunduran, bir tasiyici kol mekanizmasi yardimiyla yiiksek pres hizlarinda iiretim ya-
pabilen kompleks yapilardir. Transfer preslerde parga, ilk prosesten son prosese kadar
tastyict kol mekanizmalart yardimiyla transfer edilmektedir.

Bu alanda yapilan arastirma ve gelistirme projesi sayesinde transfer kalip iireticile-
rinin gelistirdikleri transfer kaliplar1 denemek igin yiiksek biit¢e gerektiren transfer
preslere ihtiyaci 6nlemek amactyla transfer pres tagiyici kol hareketlerini simiile eden
ekipman gereksinimi duyulmaktadir. Ayn1 zamanda transfer kalip {ireticilerinin trans-
fer kalip denemelerin transfer preslerde yapilarak prosesi aksamasi meydana gelmek-
te boylece firmalarin zaman ve maliyet kayb1 olugmaktadir.

Tiirkiye transfer kalip¢ilik alaninda gelisme gosteren iilkeler arasinda yer almaktadir.
Ne yazik ki bu konuda yeterli tecriibe ve ekipmanimiz olmadigindan pazardan yeterli
pay alamamaktayiz. (World of Tooling 2015, WBA)* WBA’nin arastirmasina gore,
Tirkiye’nin Tablo-1’de goriildiigii gibi kat etmesi gereken ¢ok yol bulunmaktadir.
Tiirkiyenin transfer kalipgilik anlaminda geligsmesi agisindan simiilatér ekipmani
6nem kazanmaktadir.

Sekil 1. Transfer Pres ve Kalib

1.1 Transfer Pres ve Kaliplarin Analizi

Firma biinyesinde iiretilen ve gelecekte tiretilmesi planlanan kaliplarin 6lgiileri dik-
kate alinarak, olabildigince fazla cesit transfer pres kalibinin simiilasyon prosesine
olanak veren bir simiilatoriin gelistirilmesi i¢in uygun tastyict kol hareketleri belir-
lenmistir. Bu ¢alisma ile ulasilmak istenen nokta, transfer preslerde bulunan tastyici

*The WBA Tooling Academy Academy Aaachen is the leading partner of the tool and die industry in the business
areas of industry consulting,further education and research. (World of Tooling 2015, WBA) [1]
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Sekil 2.Transfer Pres Taglyici Kol Hareketleri

kollarin, kaliplara 6zel olan ‘tutma’, ‘kaldirma’, ‘besleme’ hareketlerinin maksimum
ve minimum konumlarinin tespit edilmesidir. Farkli kaliplara uygun tasiyici kol hare-
ketlerinin simiile edilebilmesiyle bir¢ok kalibin ilk denemeleri ayn1 simiilatdrde ger-

ceklestirilebilecektir.
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Yapilan analiz ¢aligmalar1 sonucunda,firmanin kalip fabrikasinda iiretilen, dolayisiyla
gelistirilen simiilatdrde simiile edilme ihtiyaci duyulan en biiyiik kalip 6l¢iisiine gore
gelistirilme gereksinimi oldugu tespit edilmistir.

Sekil 3. Maksimum Olctilerdeki Transfer Pres Kaliplari

Sekil 4. Transfer Pres Kalibi ve Eksenleri

Transfer preslerde yer alan eksenler boyunca ilgili is pargalari proseslerinin tamam-
lanmas: icin tastyict kol hareketleri gerceklestirilmektedir. flgili otomotiv pargasinin
X ekseni boyunca ‘besleme’ ve ‘geri doniis’ hareketleri, Y ekseni boyunca ‘tutma’ ve
‘birakma’ hareketleri, Z ekseni boyunca ‘kaldirma’ ve ‘indirme’ hareketlerigergekles-
tirilerek prosesler tamamlanmaktadir.

Maksimum kalip boyutlarina gore simiilator tasiyict kollarmin, ‘besleme’, ‘tutma’,
‘kaldirma’ yonleri igin maksimum hareket kapasitesi sirastyla 1000, 1095, 150 mm’dir.
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Transfer pres kaliplari, orta ve yiliksek biiyiikliikteki, derin ¢cekme, form verme, del-
me-kesme gibi operasyonlar gerektiren otomotiv parcalarini seri liretim ile tiretmek
i¢in kullanilir. [2] Transfer pres kaliplarinda is pargasinin proses siireglerinin tamam-
lamasina yardimei kalip elemant ise tutucu olarak isimlendirilmektedir. Parca yapisi-
na gore konumlar1 ayarlanmaktadir.

Sekil 5. Tutucu

1.2 Ekipman Konstriiksiyon ve Gii¢ Unitelerinin Analizi

Proje stirecinde gelistirilecek ekipmanin maruz kalacag yiikler farkli eksenler boyun-
ca tespit edilmistir. Pargalarin prosesler arasi tasinmast i¢in gereken ‘besleme’ ve ‘geri
doniis’ hareketlerini gerceklestirecek tastyici kollarin her birinin ikiger adet ‘tutucu’yu
tagimasi gerekmektedir.

Tastyic1 kollarin kapasitesinin sadece 3 parcanin ayni anda taginmasina izin verdigi
diistiniiliirse, kollarin her birine, tutuculara ek olarak parga agirligida etki edecektir.
Diger eksenlere oranla daha uzun olan x ekseni dogrultusundaki tastyici kollarin se-
him yapma ihtimalinin daha fazla oldugu goriilmektedir.

Tablo 2. Etki Eden Ydikler (x ekseni)

Tasiyici Kollara Etki Eden Yiikler (x ekseninde)
(Kolun Yapisi Geregi Kaynaklanan Ytikler Haric)

Birim Agirlik | Adet Etki Eden Yiik (Tek Kol)
Tutucular 15kg 4 30 kg
Otomotiv Parcasi 13 kg 3 19,5 kg
Toplam ~50 kg

Bir sonraki adimda, ‘tutma’ ve ‘birakma’ proseslerinin gerceklestirildigi y ekseni
dogrultusundaki kollara etki eden toplam yiiklerin analizleri gergeklestirilmistir. Bu
calismadaki kritik nokta, ‘x ve y ekseni’ {izerinde bulunan toplam 4 tasryici kolun,
tutucularin, denemesi yapilan otomotiv pargalarinin ve elektronik/mekanik pargalarin
toplam agirliklarinin, sistemi z ekseni dogrultusunda tahrik etmesi gereken ekipman
kapasitelerinin belirlemesi amaciyla hesaplanmasidir.
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Tablo 3. Etki Eden Yikler (y ekseni)

A

Tahrik Edilmesi (Kaldirimasi) Gereken Toplam Yiik (z ekseninde)

(Pndématik Silindirlerin Kapasite Hesabi)

Tutucular Otomotiv

Tastyici Kollara Etkiyen Ykler (x eksenindeki) Pargasi 100 kg
Lo s Al Profil Lama

Tastyici Kollarin Agirligi (x eksenindeki) Ray Sis. Servo Motor 260 kg

Tastyici Kollarin Agirligi (y eksenindeki) Al ProSfZS(?yMS;ts;?mlen 140 kg

Toplam 500 kg

Tastyict kollarmn ana iskeleti igin kullanilacak kirislerin, agirlik avantaji saglayacagi
diisliniilen aliiminyum malzemeden imal edilmesi planlanmistir. Béylece ekipmanin
daha hafif olmas1 olanakli kilimmustir. Ek olarak yiiksek hassasiyet gerektirmeyen ‘z
ekseni’ haraketlerinin pnomatik silindirlerle saglanmasi, sistem maliyetini asag1 ¢e-

kilmesini saglamistir.

Tablo 4. Simulatér Taglyici Kol Simlatéri Tahrik Elemanlari

Tasiyici Kol Simiilatorii Tahrik Ekipmanlari

Tek Eksen Servo Modil

Slider Tip Robocylinder

6 Eksen Programlanabilir Kontrol Unitesi

Motor Enkoder Kablosu

Otomasyon Panosu-Dokunmatik Ekran

Tablo 5. Simulatér Pnématik Silindir Sistemi

Pnématik Silindir Sistemi
Uriin Ozellikler
Merkez Valf Silindirlere hava dagitimi icin gereklidir.
Dirsek Rakor 8 ve 12 mm dlculerinde her silindir icin - 3 adet gereklidir
Susturucu
Valf Sisteme giren hava icin ana agma kapama valfi gereklidir.
Regulator Manometreli filtre regulatérii sistem temizligi icin gereklidir.
Politiretan Hortum Tim sistem elemanlarina havanin dagitimi igin gereklidir.
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2. TASARIM

2.1 Kalip Standartlari1 Arastirma Calismalari

Firma Tiirkiye AR-GE merkezi biinyesinde yapilan kalip tasarimlari ‘Toyotetsu Kalip
ve Pres Standartlari’ referans alinarak yapilmaktadir. Tasarimi yapilacak simiilator
ekipman1 ‘Toyotetsu Kalip ve Pres Standartlari’ incelenerek simiilator tasarimi igin
altyap1 olusturulmustur.

Tasarim ¢alismalari siiresince, transfer pres tasiyici kollarina olduk¢a benzer tasarim-
lar elde edilmeye calisilmigtir. Ayni zamanda simiilator ekipmani tasarlanirken ‘To-
yotetsu Kalip ve Pres Standartlar1’ dikkate alimarak uyulmasi gereken kural ve dlgiiler
incelenerek asagida listelenmistir. [3], [4]

* ‘Toyotetsu Kalip ve Pres Standartlar’’ kaynak alinmis, gelistirilecek simiilator
ekipmaninda yer alan birlestirici plakanin maksimum genisliginin 2300 mm olma-
st gerekliligi tasarima yon vermistir.

+ Simiilator ekipmaninda yer alan birlestirici plakay1 tasiyan kancalarin maksimum
uzunluk ve yiikseklikleri sirasiyla 185 ve 50 mm olmalidir.

2.2 Simiilator Tasiyic1 Kollarin ve Diger Parcalarin Tasarim
2.2.1 Simiilator Konstriiksiyonu

Simiilator ekipmani birlestirici plaka lizerinde yer alacak sekilde tasarlanmaya baslan-
mustir. Birlestirici plaka malzemesi yaklasik 8 ton olmasi sebebiyle, malzeme maliyet
acisindan 6nem tasimaktadir. Bu yilizden kullanilacak malzemenin birim fiyatinin
ucuz olmasi simiilator ekipman maliyetini oldukga azaltacaktir. Sonug olarak birles-
tirici plakada birim maliyeti oldukga diisiik olan St37 malzeme kullanilmasi kararlas-
tirtlmstir.

Ekipmanin yatay ve diisey hareketleri tutma, birakma, besleme ve geri doniis hare-
ketleri i¢in gerekli tasiyict kollarda aliiminyum malzeme kullanilarak agirlik azaltimi
gerceklestirilmistir.

2.2.2 Tahrik Mekanizmalar

Tutucularin oldugu x ekseninde hareket eden tasiyici kollar1 ve onlari tagiyan, y ek-
seni boyunca uzanan diger tastyict kollart birlikte kaldirmak i¢in pndmatik silindir-
ler kullanilmasina karar verilmistir. ‘kaldirma’ ve ‘indirme’ prosesleri i¢in hassas bir
kontrol mekanizmasi gerekmedigi iizere pnomatik silindir secenegi maliyet-etkin ol-
masi nedeniyle tercih edilmistir. Simtilatoriin 4 kosesine yerlestirilen pnomatik silin-
dirlerin senkronize bir sekilde ‘kaldirma’ ve ‘indirme’ proseslerini tamamlamas1 adina
silindirlerin hava girislerine ‘dengeleyici’ takilmistir.
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Gelistirilen otomasyon yazilimi, kumandadan ‘yukar1’ tusuna basildiginda fabrika
kompresdrlerinden gelen basingli havayi agar ve silindirler, denemesi yapilan kali-
bin ol¢iilerine gore 120 mm yada 125 mm havaya kalkarak tastyici kollar1 yukarida
pozisyonuna getirir. Boylece tasiyici kollarin yukar1 ve asagi pozisyonlari gergekles-
tirilmektedir. Denemesi yapilan kalibin dl¢iilerine gore ‘kaldirma’ prosesi strogu de-
gistigi i¢in strok ayar1 yapilmasi gerekmektedir. Silindir igerisinde celik kullanilarak
strok ayar1 yapilmaktadir.

Simiilator ekipmani, ilgili otomotiv pargasinin proses siireglerini tamamlamak igin
once tutma hareketini gergeklestirir. Simiilator ekipmani tutma hareketini gergekles-
tirdikten sonra kaldirma pozisyonuna gelir daha sonra feed hareketini ger¢eklestirdik-
ten sonra indirme hareketini gergeklestirerek ilgili otomotiv parcasini diger transfer
kalip prosesine aktarir. Simiilatdr ekipmani birakma ve geri doniis yaparak otomotiv
pargalarinin proses siireglerini tamamlamis olur.

Gaz Silindiri ve Strok Servo Motor
Ayarn Yapilan Gelik

Sekil 6. Pnématik Silindirler ve Servo Motor

2.2.3 Tasiyic1 Kollar ve Raylar

Gelistirilen tastyici kol simiilatoriiniin ‘x ekseni’nde hareket eden tasiyici kollar1 agir-
lik azaltimi saglanmasi amaciyla aliiminyum kutu profil kullanilarak ancak belirli
noktalarda celik plaka ve mil ilave edilerek kullanilmaktadir.

Tastyict kol olarak rijit aliminyum profiller kullanilmistir (Sekil 7).

Tutuculari ve iizerinde bulunduklar x ekseni dogrultusunda hareket eden tastyict kol-
lari, hem kalibin merkez yoniinde (tutma) hem de adim (ilerleme) yoniinde ilerleten
2 farkli eksende ray (rail) tasarimi yapilmistir. Tastyici kola sabitlenmis ray ve rayin
iizerinde kaymasini saglayan yatak mekanizmasi tagtyici kolun istenilen yonde hare-
ket ettirilmesine imkan vermektedir (Sekil 8).
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Sigma Profil Sigma Profil
(Y-Ekseni) (X -Ekseni)

Sekil 7. Aliminyum Profiller

Tl

Sekil 8. Ray, Kaymali Yataklar ve Servo Motorlar

Tastyict kol simiilatorii yapilirken tutucularin ileri, geri, agilma, kapanma, yukari ve
asag1 hareketlerini gergeklestirirken kaliplar ile herhangi bir girisimde bulunmamasi
ve pargalar1 en hassas sekilde diger prosese aktarmasi dncelikle dikkate alinmistir.

Tasarim siirecinde gergeklesebilecek dlgiisel veya mekanik olarak meydana gelebi-
lecek bir hatanin, ekipmana zarar vermeden 6nlenmesi amaciyla tasarlanan tiim par-
calarin montaj simiilatorii sanal olarak yapilmistir. Montaj agamasina gelmeden tim
oOlgiilerin incelemesi yapilmistir.

Sekil 9. Transfer Pres Kalibi ve Tasarimi Tamamlanan
Taslyici Kol Simiilatori
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Tasarim dondurma siirecine gegilmeden Once yapilan calismalar ile birlikte gelistiri-
len tasarim sekildeki gibi goziikmektedir (Sekil 9).

2.3 Sistemin Otomasyon Projesinin Hazirlanmasi

Simiilatoriin tasiyict kollarin1 deneme yapilacak transfer pres kalibina uygun olacak
pozisyonda konumlandirmak, arzu edilen dogrultuda hareket komutu verebilmek ve
tim bu kontrolleri belirli giivenlik tedbirleri saglanmis olarak yapabilmek i¢in oto-
masyon projesi hazirlanmistir. Operator tarafindan kolayca komut verilebilmesi ve
simiilatoriin deneme i¢in kolayca hazirlanabilmesi adina dokunmatik ekran ile kontrol
edilebilen bir arayliz hazirlanmistir.

Toyotetsu Tiirkiye AR-GE Merkezi - Kocaeli Universitesi Isbirligi kapsaminda Ko-
caeli Universitesi Elektronik ve Haberlesme Miihendisligi boliimii gretim iiyesi Yrd.
Dog. Dr. Sitk1 Oztiirk’ten otomasyon projesinin hazirlanmasi, dokunmatik ekran ara-
yliziiniin olusturulmasi ve PLC program hazirlanmasi1 konusunda destek alinmuistir.

TOYOTETSU
ARGE-2

FEED LENGHT

CLAMP STROKE

WIDTH OF BAR 1300
1350 [1600 [1650] 1900

LIFT STROKE

HOME DANDORI
POSITION POSITION

Sekil 10. Tastyici Kol Simlatéri Araylz
Ekrani Taslak Tasarimi

2.3.1 Sistemin Calismasi

Simiilator sisteminin x ekseni dogrultusunda 2, y ekseni dogrultusunda ise 4 servo
motor bulunmaktadir. Bu servo motorlar kendi aralarinda senkronize olarak ¢aligmak-
tadir. Kaldirma ve indirme hareketlerini z ekseni dogrultusunda saglamak i¢in ise 4
tane pnomatik silindir bulunmaktadir. Bu aktuatdrlerin kontroliit HMI panel iizerinden
secilerek asagidaki modlarda caligtirilmaktadir.

¢ Home
¢ Normal
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¢ Dandori
e Manuel
¢ Auto

Operatoriin tasiyict kol simiilatorii ekipmanini kontrol etmek icin kullandigr 5 farkl
modun agiklamasi agagida yer almaktadir.

*  Home modu: Sistemin x ve y eksenlerinde referans pozisyonuna getirir.

* Normal Modu: Sistemin x ve y eksenlerinde ekrandan segilen pozisyona gore iste-
nen pozisyonuna getirir.

* Dandori modu: Sistemin x ve y eksenlerinde en dis pozisyona ve z ekseninde de
alt pozisyonuna getirir.

e Manuel modu: Sistemin x, y ve z eksenlerinde joistick kullanarak, manuel olarak
ekrandan segilen pozisyona gore istenen pozisyonlara getirir.

* Auto modu: Sistemin x, y ve z eksenlerinde ekrandan secilen pozisyona gore iste-
nen pozisyonuna otomatik getirir.
2.4 Sonlu Elemanlar Yontemiyle Simiilasyon ve Iyilestirme Calismalar

Tasarimi tamamlanan tasiyici kol simiilatoriiniin yapisal dayanimini gérmek, tasarim-
da yapilmasi gereken iyilestirmeler varsa tespit edebilmek ve ihtiya¢ oldugu durum-
larda malzeme degisikligine gitmek adina ANSYS — Structural Analysis yazilimi ile
yapisal analiz simiilasyonu gergeklestirilmistir.

ANSYS — Structural Analysis yaziliminda simiilatoriin sehim vermesi en olas1 boliim

Lift (Z ekseni) max.
150 mm hareket

i

Feed (X ekseni) max.

Clamp (Y Ekseni)
1095 mm hareket
tek kol icin

Sekil 11. Transfer Pres Kalibi ve Tasarimi Tamamlanan Taslyici
Kol Simlatord
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simiile edilmis ve yapisal dayanim tepkileri (sehim miktari) incelenmistir. X ekseni
dogrultusunda bulunan tasiyici kol yapisi tamamiyle analiz ortamina aktarilarak, ger-
¢ege oldukea yakin bir sonug alinmasi hedeflenmistir. [5]

Analiz is paketinde belirlendigi tizere X Ekseni lizerine etki eden kuvvet yaklasik
olarak 500 N’dur. En kotii senaryo diisiiniilerek hazirlanan analiz modeli, tasiyici kola
etki edebilecek tiim yiikleri tasiyici kolun iki destek noktasi arasinda kalan bdliimiine
geldigi pozisyondur. ANSYS — Structural Analysis boliimiinde bu durum analiz edil-
mistir.

- " —

Sekil 12. Simulatér Ortamina Aktarilan T. Kol, Mesnet
Noktalari ve Etki Eden Yiikler

Yapisal analiz simiilasyonu gergeklestirilen parc¢a oldukga diiz, {iniform ve uzun ol-
masi nedeniyle 1 cm’lik meshler (ag) uygulanmustir.

Tiim ayrintilari ile simiilasyon ortamina ayirilan tastyici kol yapisi, yaklasik 500.000
elemana (hiicre) ayrilmistir (Sekil 13).

Gergek durumda bulundugu ile ayni fiziki 6zelliklerle ANSYS ortamina aktarilan tagi-
yict kol, aluminyum profil kiris, kirigin lizerinde bulunan ¢elik lamalar, alt bolimdeki

-

Sekil 13. Simulatér Ortamina Aktarilan T. Kol ve Etki Eden
Yikler
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¢elik mil, ve celik raylardan olusmaktadir. Simiilasyon ortaminda ayrintili malzeme
tanitimi1 gergeklestirilmistir.

A ve B noktalarindan sabitlenmis tastyict kol iizerine sekilde goriildiigii tizere, 125
N’luk 4 ayn1 kuvvet uygulanmistir (Sekil 14). Bu noktalarin secilme sebebi, tasiyici
kola kuvvet uygulayan tutucularin kola bu noktalardan monte edilmeleridir.

Sekil 14. Simalatér Ortamina Aktarilan T. Kol ve Etki Eden Yukler

Gergeklestirilen simiilasyon ¢aligmasi sonucunda, sehimin kiris iizerindeki en yogun
oldugu bolge ve bu sehimin hangi boyutta oldugu hakkinda bilgi alinmistir. Metre
(m) biriminde ifade edilen sonuglarda, maksimum egilmenin 0,00036954 oldugu go-
rilmektedir.

Benzer sekilde kirigin {izerindeki en biiyiik sehimin ise yaklagik 0,37 mm oldugu ve
bununda herhangi bir sorun olusturmayacagi goriilmektedir (Sekil 15).

Sekil 15. Similasyon Sonucu Sehim Veren Bélge ve Sehim
Miktarlari
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3. PROTOTIP URETIMIi VE GELISTIRME

3.1 Prototip Uretimi
3.1.1 Tasiyicr Kollar ve Ekipmanlari Uretimi

Tasarimi tamamlanan tasiyict kol simiilatoriiniin ‘X Ekseni’ dogrultusunda hareket
eden tastyict kol yapisinda, Aliiminyum, Ck-45 ve paslanmaz ¢elik malzemeleri kul-
lanilmistir. Takoz ve Mil, Ck-45 malzeme kullanilarak ‘Tasiyict Kol Lama (Baglanti
Ekipmani) ise aliiminyum malzeme kullanilarak imal edilmistir (Sekil 16).

Takoz, tastyici kol ve servo motor arasindaki baglantiy1 saglayan Ck-45 malzemeden
iiretilmis elemana verilen isimdir. Tasiyict kolun iizerinde sehime en agik boliime ise

Sekil 16. Tasiyici Kollarin Esnemesini
Engelleyen Celik ve Miller

mil konularak denemeler sirasinda yasanabilecek sehimlere karsi 6nlem alinmistir.
Milin malzemesi Ck-45 olarak belirlenmistir.

Ek olarak, yan sanayi firmalarimizdan tedarik edilen yatak ve ray standart elemanlar1
ise paslanmaz celikten imal edilmistir. Tagiyici kol lama (baglanti elemani) ise, trans-
fer pres tastyici kollarinda ikinci ve sonraki proseslerde yer alan baglanti elemanidir
(Sekli 17).

Sigma Profil: Iki dogrultuda da uzanan tasiyici kollarin yiik uygulanan bdliimlerinde
istenilen mukavemet,sigma profiller ile saglanmistir. Sigma profil, aliminyum malze-
meden imal edilmistir.

Simiilator sisteminde, tastyici kollarin hareket kabiliyeti, ray sistemiyle beraber ¢ali-
san rulmanli yataklar tarafindan saglanmaktadir. Rulmanl yataklar, Ck-45 malzeme-
den imal edilmistir (Sekil 18).

Tastyict kol, tutucular, denemesi yapilan otomotiv parcalari, servo motorlar ve diger
ekipmanlarin bulundugu sistemin tamaminin ‘yukar1’ veya ‘asagi’ pozisyona getiril-
mesi pnomatik silindirlerin tahrikiyle ger¢eklesmektedir. Fabrika biinyesinde tiretilen
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- atak Celigi-Takoz Esnemeyi Engelleyen
‘ ] Miller ve Celikler

Lama Baglanti Elemamn ~ Simiilator Ekipmam

Sekil 17. Similatér Ekipmani ve Elemanlari

| 4
)

Sigma Profil Rulman Ytak ve Ray

Resim 18. Al Profil Kiris ve Yatak/Ray Sistemi

basingli hava ile tahrik edilen pnomatik silindir sistemi ise kapak, silindir ve giivenlik
ekipmanlarindan olusturulmustur.

Kapak, pnomatik silindir i¢in yatak ve koruyucu goérevi yapmaktadir. Birim maliye-
ti oldukca diisiik olan St37 malzeme kullanilarak tiretim tamamlanmistir. Glivenlik
ekipmani ise strok ayarmin yapildigi gelikleri dis etkenlerden koruyan ¢elik malze-
meden imal edilmistir.

Malzeme agirlikli olarak aliminyum olmakla birlikte bazi parcalari ¢elik malzeme-
den imal edilmistir.
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Tasarimi tamamlanan tasiyict kol simiilatoriiniin ‘tutma’, ‘besleme’, ‘birakma’ ve
‘geri doniis’ hareketleri servo motorlar ile gergeklestirilmektedir. Servo motor ‘x ek-
seni’ (besleme) boyunca minimum 150 kg hareket ettirmelidir. ‘y ekseni’ (tutma) bo-
yunca ise minimum 90 kg hareket ettirmelidir. Belirtilen 6zelliklerdeki servo motorlar
ekipmana monte edilmistir (Sekil 19). Servo motorlarin ¢ok yavas hizlarda (ivme ~ 0)
calisacak olmasi, servo motorlarin katalog degerlerinden daha fazla yiik tasiyabilece-
§i anlamina gelmektedir. [6]

Sekil 19. Similatérde Kullanilan Servo Motor

1Al Tek Eksen Servo Modiil
ISB-MXM-WA-200-5-1100-T2-X10-AQ-A3E
Uzanim: 1100 mm
Yuk Kapasitesi: 120 kg (yatay)
Hiz: 115 mm/s(max.)
WA : Pilsiz absolute enkoder
X10 : 10m baglanti kablosu
AQ : Otomatik yaglama

Sekil 20. Servo Motor Ozelllikleri

Transfer pres kaliplarinin ekipmana yerlestirilmesi siirecinin hassas ve hizli tamam-
lanabilmesi i¢in kaliplarin kolay bir sekilde konumlandirilmasini saglayacak referans
yiizeylere ihtiya¢ duyulmaktadir. Bu dogrultuda kalip birlestirici plaka tasarimi ger-
ceklestirilmistir. Birlestirme plakasi, konumlandirma pimi, ayak ve kanca biitiin ola-
rak birlestirme plaka mekanizmasini olugturmaktadir. Bu malzemelerin tasariminda
birim maliyeti diisiik olan St37 malzeme kullanilmistir.
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Hassas islenmesi gereken ve dayanimi yiiksek olmasi istenen ‘konumlandirma pimi’
ise Ck-45 malzemeden imal edilmistir. Ayak, Ck-45 malzemeden imal edilmistir.

Kanca, simiilatoriin kaldirilmasi ve taginmasini saglayan kalip elemanidir. Malzemesi
ise St37°dir.

3.1.2 Mekanik ve Elektronik Sistemlerin Entegrasyonu

Servo motor ve pnomatik silindirin, tastyici kollar ve yatak/ray diizenekleriyle en-
tegrasyonu mekanik ve yazilimsal olarak gerceklestirilmistir. Pnomatik silindirlerin
ve servo motorlarin sistemi ileri, geri, saga, sola, yukari ve asagi hareket etmesi i¢in
gerekli koordinasyon ve senkronizasyon PLC proglamlama donanimlari ve yazilimi
sayesinde miimkiin kilinmistir (Sekil 21).

Simiilatér ekipmaninda tasiyici kollarla ilgili parametreleri sisteme tanitmak adina

1658
W.BAR : 1658
L.STR : BI2S
CLM STR : 258

weL TRUTO
£ek: o |ISTOP) | FSTART

Sekil 22. Kontrol Yazilimi Aray(izi Ekrani
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kullanilan dokunmatik ekran araciligryla istenilen besleme yiiksekligi, tutma, birakma
mesafesi gibi degerler kontrol yazilimina tanitilabilmektedir. Bu degerler hazir olarak
sisteme tanitilmistir ve operator sadece se¢imi yapmaktadir (Sekil 22).

3.2 Gelistirme
3.2.1 Transfer Kalip Uzerinde Deneme Cahsmalari

Transfer kalip lizerinde deneme ¢aligmalar1 kapsaminda, tasiyict kol simiilatoriiniin
tiim hareketleri transfer kalip iizerindeki denemeleri takip edilmesi istenen sira kul-
lanilarak en ince ayrintilarina kadar simiile edilmistir. Tastyic1 kol simiilatoriiniin
‘tutma’, ‘kaldirma’, ‘besleme’, ‘indirme’, ‘birakma’ ve ‘geri doniis’ hareketlerinde
senkronizasyon takip edilerek meydana gelebilecek hatanin dniine gegilmistir.

4. SONUCLAR VE DEGERLENDiRME

Bu calismada, transfer kalip tasiyict kol kontrollerini gergeklestirmek i¢in tasarlanan
ekipmanin analizi yapilmistir.

- Yapilan ¢aligmada simiilator ekipmani i¢in 6n ¢alismalar, tasarim asamasi, prototip
iiretim siireci ve ekipmanin giivenilirligini arttirmak i¢in yapilan yapisal analizler
kurulusumuz biinyesinde ele alinmuistir.

- Transfer pres tastyict kol kontrolleri gelistirilen simiilatdr sayesinde yapilarak
transfer prese ihtiyaci ortadan kaldirmistir.

- Ulkemizde transfer kalip teknolojisinin gelismesiyle ekipmanin 6nemi dahada ar-
tacakir.

5. TESEKKUR
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