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VİDA-SOMUN MEKANİZMALARININ DİKEY TAŞIMA 
PLATFORMLARINDA KULLANIMINA YÖNELİK TASARIM 
PARAMETRELERİNİN İNCELENMESİ

ÖZ
Bu çalışmada, vida somun mekanizmasının tasarım parametreleri incelenmiş ve dikey taşıma plat-
formlarında kullanımından kaynaklanan problemlere yönelik çalışmalar yapılmıştır. Vida somun me-
kanizması tasarım parametrelerinin birbirlerinden nasıl etkilendiği incelenmiştir. Bu amaçla, tasarım 
parametrelerini belirleyen denklemler bilgisayar ortamına aktarılarak varyasyonlar oluşturulmuştur.

Piyasada kullanılmakta olan bir ürüne ait tahrik sisteminin vida somun mekanizması bilgisayar or-
tamında modellenmiştir. Model üzerine referans yükler verilerek sonlu elemanlar yöntemiyle analiz 
yapılmıştır. Statik ve değişken zamanlı analiz yapılarak sonuçlar değerlendirilmiştir. Analiz sonuçla-
rıyla denklemlerden elde edilen sonuçlar kıyaslanmıştır. Elde edilen grafiklere dayanarak bu prensipte 
çalışan sistemler için iyileştirme tavsiyeleri verilmiştir.

Anahtar Kelimeler: Vida somun mekanizması, somun tahrikli sistemler, vidalı mil hareket sistemi, 
dikey engelli platformları, dikey taşıma

ABSTRACT
This study investigates the design parameters of the screw and nut mechanisms have been studied to 
address problems arising from the use of vertical transport platform. Screw nut mechanism modelling 
parameters has been examined how they influenced each other. For this purpose, the design parameters 
defining equations transferred to a computer program and variations were generated.

A drive system’s screw nut mechanisms which is being used in the market are modelled with computer 
aided program. Finite element analysis was conducted on the model given reference loads. Static and 
transient analysis was performed. The results obtained from equations and analysis was evaluated. It 
is given recommendations for improvement for this type of systems from different perspectives, based 
on resulting chart.

Keywords: Screw nut mechanism, nut drive systems, ball screw movement systems, vertical disabled 
systems, vertical carrying platforms
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2. MATERYAL VE YÖNTEM

Verimi doğrudan ve dolaylı etkileyen tasarım ölçütlerinin 
incelenmesi önemlidir. Tasarım ölçütlerinin çalışmaya yan-
sıtılabilmesi için bilinen formüllerden yola çıkılarak, vida 
helisinin istenildiği gibi değiştirilerek, diğer parametrelerin 
incelenmesini sağlayacak blok diyagramlar oluşturulmuştur. 
Blok diyagramlarının oluşturulması istenilen niteliklerdeki 
platformun nihai çıktılarını henüz tasarım aşamasındayken 
netleştirmekte yardımcı olacaktır. Bu sayede, kendi içinde 
dallara ayrılan, vida somun mekanizmasının hesaplama yön-
temleri ile her durum için diyagramlardaki parametreleri de-
ğiştirmek suretiyle sonuca ulaşılması hedeflenmiştir.

2.1 Blok Diyagramların Oluşturulması

Blok diyagramlar, girdileri değiştirerek istediğimiz çıktıları 
almamızı kolaylaştırmakta ve grafiğe dökmemiz için çeşitli 
verileri istenilen şekilde sıralayabilmektedir.

Sürtünmeler ve ağız sayısı gibi parametrelerin sabit kabul 
edilmesi ile elde edilen değerlerden faydalanarak görseller 
oluşturulmuştur. Helis açısı, mil çapı ve yük değişimlerinin, 
kaldırma momenti, mil gövdesinde oluşan kayma ve tek dişte 
oluşan sigma diş gerilmeleri üzerindeki etkisini görmemizi 
sağlayacak bir blok diyagram oluşturulmuştur.

Elde edilen değerlerde değişken parametreler belirlenirken, 
sürtünme katsayısı ve ağız sayısı sabit kabul edilmiştir. 2 
ağızlı vidalarda helis açısı parametresi vida adımına bağlı ola-
rak değiştirilmiştir.

Helis açısının bağlı olduğu parametrelerin girdi olarak tanım-
landığı ve sonucunda radyan ve derece birimlerinde çıktı ve-
ren blok diyagram, Şekil 1’de görüldüğü gibi oluşturulmuştur.

Ağız sayısı vida adımına bağlanarak toplam hatve oluşturul-
muştur. Bu sayede, diyagram ağız sayısının arttırılması dene-
melerine uygun hale getirilmiştir.

Değiştirilen parametrelerdeki kaldırma ve indirme moment-

 Şekil 1. Helis Açısını Değişkenlere Göre Hesaplayan Blok Diyagram

 
 Şekil 2. Kaldırma ve İndirme Momenti Değerlerini Hesaplayan Blok Diyagram

1. GİRİŞ

Vida somun mekanizmasının tarihi çok eskilere dayan-
maktadır. Günümüzde de çevremize baktığımızda en 
çok görebileceğimiz mekanizmalar arasında yer al-

maktadır. Tahrik sistemlerinin, elektromanyetik alan dolayı-
sıyla dairesel hareket çıktısı vermesi ve bu hareketin doğrusal 
harekete çevrilme ihtiyacı, verilen önemi arttıran etkenlerden 
biridir. Gelişen teknoloji dolayısıyla, kalıp, döküm, otomotiv, 
havacılık ve uzay sanayisinin, mekanizmaya olan talepleri de 
oldukça artmıştır.

Otoblokaja sahip bir mekanizma olduğundan ve tersinir olma-
yan bir hareket sağlayabildiğinden sanayide çokça tercih edil-
mektedir. İnsan ve yük taşıyan sistemler için alternatiflerine 
göre daha güvenli olarak değerlendirilmektedir.

Vidalı sistemler son yıllarda özellikle engelli platformları, 
üst geçide merdivensiz ulaşımda ve villa tipi yapılarda kul-
lanım alanı bulmuştur. Kısa mesafeli asansörlerde önemli bir 
yer edinmeye başlayan vidalı sistemlere uygun vida somun 
parametrelerinin belirlenmesi, sistemin hafiflik ve maliyet 
açısından tasarımı yapılırken çalışma esnasında karşılaşılan 
titreşimlerin kontrol altına alınması gerekmektedir. Meka-
nizmanın düşük seyir mesafelerinde doğrusal hareket eldesi 
için kullanımı 5378 sayılı Engelliler Kanunu, 12.04.2011’de 
kabul edilen TS EN81-41:2010 Standardı ve 2006/18 sayılı 
Başbakanlık Genelgesi  ile günümüzde ayrı bir önem kazan-
mış ve bu vesileyle kendi piyasasını yaratmıştır.

Ülkemizde ilgili standartlara uygun bir şekilde montajı ya-
pılan engelli sistemlerinin tamamı yurt dışından temin edil-
mektedir. Benzer sistemlerde -bu mekanizmadaki otoblokajın 
yerine- kullanılan güvenlik sistemlerinin maliyetli olması ti-
cari kaygılar dolayısıyla mekanizmaya ilgiyi arttırmıştır. Yerli 
üretimin, akademik çalışmalarla geliştirilen, ileri teknoloji ile 
donatılmış ithal ürünlerle rekabet gücü istenilen düzeyde de-
ğildir. Montajı yapılmış örnek bir engelli platformunun vida 
somun mekanizmasının iyileştirilmesi, deformasyon ve titre-
şim problemlerine akademik açıdan çözüm bulunması müm-
kündür. Dikey taşıma sistemlerinde ortaya çıkacak ek eğilme 
momentinin sisteme etkisinin en aza indirilmesi ile sistemin 
veriminin iyileştirilmesi ve konforunun arttırılması öngörül-
mektedir.

Son yıllarda gittikçe artan bir ihtiyaç da takım tezgâhlarındaki 
hız, hassasiyet ve verimliliktir. Bu durum, vidalı milleri de 
ön plana çıkarmıştır. Vidalı millerdeki titreşim problemleri-
nin çözümü için birçok araştırma yapılmış ve temas yüzeyleri 
arasındaki kinematik ilişki çözümlenmeye çalışılmıştır. Bu 
çözümlemeler için farklı yaklaşımlar mevcuttur.

Söz edilen yaklaşımlardan pratik olanları, yay kütle sistemi 
şeklinde incelemeyi tercih etmişken, bazıları da tamamen 
sonlu elemanlar yöntemiyle model oluşturmayı tercih etmiş-

tir. Söz gelimi Chen [1], kütle yay sitemini tercih etmiş olup 
bu model eksenel hareketi, burulma hareketini ve mesnetler-
deki yalpalamayı açıklamaktadır. Bu çalışmada, kızak salı-
nımının pozisyon doğruluğuna etkisinin hatırı sayılır olduğu 
belirtilmiştir. Kütle yay sistemini irdeleyen benzer çalışmalar 
Kim, Yang, Lee ve Poignet tarafından da sunulmuştur [2-4].

Van Brussel ve Schafers birbirinden bağımsız yaptıkları ça-
lışmalarda [5-6], bilyalı vidalı mil hareket sistemini de içine 
alan 3 eksenli bir freze tezgâhını sonlu elemanlarla modelle-
miş ve modelin yüksek hızlı tezgahların kontrolü ve tasarı-
mında kullanılabileceğini göstermiştir.

Vidalı mil sistemini tamamen sonlu elemanlarla ve ayrık 
kütleli olarak incelemenin avantaj ve dezavantajları vardır. 
Ayrık kütleli modeller, daha az serbestlik derecesi içerdiği 
için daha basittir. Ancak tablanın vidalı mil boyunca hareke-
ti gibi çeşitli hareket dinamiklerini açıklayamaz. Bu sebeple, 
araştırmacılar hibrit modellere başvurmuştur. Bu modellerde 
vidalı milin ataleti ve rijitliği yayılı halde, diğer parçalar ise 
kütle yay sistemiyle ifade edilmiştir. Bu yaklaşımlardan birisi 
Pislaru tarafından yapılmıştır [7]. Ancak bu çalışma, dinamik 
değişimleri ifade etmekten acizdir. Çünkü vidalı mil paramet-
relerinin değerleri somunun bir pozisyonu için elde edilmiştir. 
Bu sorunu Varanasi ve Nayfeh, vidalı mili üniform kiriş ola-
rak hesaplayarak çözmüştür [8]. Alternatif kiriş formüllerini 
kullanarak hibrit sistemin çeşitli aşamaları birçok araştırmacı 
tarafından irdelenmiştir [9, 10, 11, 12, 13]. Çünkü bu durum, 
kiriş eşitliklerini kullanmaktan daha pratiktir.

Vidalı mil ile somun temas yüzeyini, oluşan titreşimleri, ha-
reket iletimini ve milden platforma giden kuvvetleri anlaya-
bilmek için önem arz etmektedir. Bunun sonucu olarak vida 
ile somun arasındaki bağıntının dinamiğini kavramak için de 
birçok bağımsız çalışma yapılmıştır [14, 15].

Çalışmanın temel amacı, vida somun mekanizmasının, dikey 
taşıma platformlarındaki mevcut kullanımının akademik bilgi 
ve bilgisayar programlarıyla iyileştirilmesini sağlayacak ve-
rileri ortaya koymak, hızın arttırılmasıyla kontrolden çıkan 
titreşim problemini en aza indirgemek için tavsiyelerde bu-
lunmak, verim kayıplarını değerlendirerek enerji sarfiyatını 
ve malzeme değişim sürelerini kısaltmak için çıkarımlarda 
bulunmaktır.

Ülkemizde dikey engelli platformlarına yönelik yönetme-
liklerin yabancı dilden çevirisi sanayiye uzak kurumlar ta-
rafından yapılmakta ve ülkemiz şartlarıyla uygun olmayan 
ifadelerin resmi şartnamelere girdiğine şahit olunmaktadır. 
Yönetmeliklerin yetersiz ve anlaşılabilirlikten uzak olması, 
haksız rekabete sebep olduğu gibi, yeterli güvenlik önlemleri 
alınmamış ürünlerin piyasaya denetimsizce yayılması insan 
hayatını da tehlikeye atmaktadır. Çalışmanın amaçlarından 
biri de standartlardaki kıstasların değerlendirilmesine katkıda 
bulunabilmektir.
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 Şekil 5. Diyagram Değerlerine Göre Hatve ve Mekanizma Verimi Grafiği
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Şekil 6. Tüm Varyasyonların Hatve ve Kaldırma Momenti Grafiği
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Şekil 7. 40 mm’lik Mil İçin Hatve ve Kaldırma Momenti Grafiği
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Şekil 8. 60 mm’lik Mil İçin Hatve ve Kaldırma Momenti Grafiği

lerinin elde edilmesi de istenmiştir. Bu sayede, istenilen de-
ğerlere yaklaşmak için bir ön çalışma yapılması sağlanmıştır. 
Kaldırma momentini oluşturan tüm parametreler ön tanım-
lıdır ve birbirine bağlı değerler Matlab Simulink grafik ala-
nında oluşturularak sonraki denklemler için kullanılmaktadır. 
Yataklama sürtünmelerinin etkisinin ihmal edildiği durum, 
Şekil 2’de görülen diyagramda “sürtünmesiz” olarak ifade 
edilmiştir. Bu sayede, kaldırma momenti ve indirme momenti 
değerlerinin hesaplanması sağlanmıştır.

Kare profil vidadaki kaldırma ve indirme durumlarında olu-
şan kayma gerilmesi, basma/çekme gerilmesi, tek dişte oluşan 
gerilme ve von-mises gerilmesini görebilmek için oluşturulan 
diyagram, Şekil 3’te görüldüğü gibi oluşturulmuştur.

Şekil 3’te bulunan diyagram, girilen ilk parametrelerden bile-
şik gerilmeye kadar olan hesapları içermektedir. Elde edilen 
değerlerin isim ve birimleri, Türkçe karakterleri ve bazı yazı 
tiplerini desteklemeyen Simulink çalışma alanının elverdiği 
ölçüde, sonuç kutucuklarının altına yazılmıştır.

2.2 Blok Diyagramlarının Doğruluk Kontrolü

Blok diyagramların doğru kurulmuş olup olmadığının kontro-
lü için örnek problemler üzerinden doğrulamalar yapılmıştır. 
Örnek soruda verilen girdiler, kurulan diyagramlarda belir-
lenen değişkenlere yazılarak çözdürülme yoluna gidilmiştir. 
Kontrol problemi ve blok diyagram çözümü Ek A’da bulun-
maktadır.

2.3 Sonlu Elemanlar Analizi Çalışması

Sonlu elemanlar analizi koşturmak için oluşturulan somun ve 
vida modelleri Solidworks programında tasarlanmıştır. Statik 
ve zamana bağlı analizlerin Ansys Workbench programında 
koşturulabilmesi için oluşturulan model, Şekil 4’te görüldüğü 
gibi, bilgi paylaşım köprüleri ile analizlere bağlanmıştır.

3. BULGULAR

3.1 Blok Diyagramlardan Elde Edilen Çıktılar

Blok diyagramlardaki temel parametrelerin değiştirilmesi ile 
ulaşılan sonuçlar kullanılarak grafikler elde edilmiştir. Şekil 
5’te, vida adımının değişimi ile değişen mekanizma verimi ve 
üstel eğimleri görülmektedir.

Vida üzerinde, hareket sırasında oluşan yükler kendi içinde 
değerlendirildiğinde mil çapının artmasının hareket için ge-
rekli olan döndürme momentini arttırdığı gözlenmektedir. Bu 

 
 Şekil 3. Gerilme Değerlerini Hesaplayan Blok Diyagram

 
Şekil 4. Analiz Modülleri Arası Bilgi Paylaşım Köprüleri
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Somun üzerindeki gerilmelerin, diş profilinin başladığı böl-
gede biriktiği ve diş diplerinde yoğunlaştığı gözlenmektedir. 
Analiz sonuçları değerlendirilirken, tek bir düğüm noktasında 
aşırı gerilmelerin oluşup oluşmadığına dikkat edilmiştir. 

Sonuçların incelenmesi sırasında, vidanın girintili bir yapıya 
sahip olması, dolayısıyla birkaç nod üzerinde aşırı bir gerili-
min yığılmasının olması, sonucun istenmeyecek şekilde ırak-
samasına neden olabilir. Gerilim yığılmaları dikkatle kontrol 
edilmelidir.

Şekil 11’den, somun üzerindeki eşdeğer gerilmelerin somun 
temasının olduğu ilk 3-4 dişe kademeli olarak yayıldığı anla-
şılmaktadır. Vida iki ağızlı olduğu için en fazla yükü taşıyan 
ilk iki helis aslında sıkma vidalarındaki ilk diş gibi düşünüle-
bilir. Bu durum, sıkma vidalarında ilk 3 dişin toplam yükün 
yaklaşık %80’ini taşıdığı kuralını doğrular niteliktedir. 

Yapılan zamana bağlı analizdeki sonucun statik analizdeki so-
nuçtan çok farklılaşmadığı ancak yükün arttığı gözlenmiştir.

4. SONUÇ

Formüllerin Matlab’a aktarılması ile elde edilen farklı para-
metrelere ait aritmetik sonuçlar elde edilmiştir. Bu sonuçlar 
Ek-B Tablo 1, Tablo 2 ve Tablo 3’te görülebilir. Farklı vida 
parametreleriyle yapılan sonlu elemanlar analizleri ile elde 
edilen sonuçlarda diş dibi gerilmeleri karşılaştırılmıştır. Bu 
gerilme değerlerinin blok diyagramlardan elde edilen sonuç-
lar ile tutarlı olduğu gözlenmiştir. Tanımlanan mil somun 
parametrelerinin girdi olarak verilmesiyle elde edilecek diş 
gerilmelerine ulaşılması sağlanmıştır.  Kapalı devre otomatik 
kontrol bloğunun diyagrama adapte edilmesi ile talep edilen 

değişken koşullar ve yükler için gerekli optimum vida somun 
parametrelerine ulaşmak mümkündür.

Sonlu elemanlar analizinin sonucunda, toplamda 7. dişin hiç 
yük taşımadığı gözlenmiştir. Bu durum, ideal somun boyu 
için bir fikir vermektedir.

İdeal sonuçlar için yapılacak çalışmalarda somun ve vida 
malzemesinin çalışma koşullarındaki sürtünme katsayısı de-
neysel olarak ortaya konulabilir. Hızın artmasıyla gerilme 
değerinin düşmesi aritmetik hesaplarda olduğu gibi, yapılan 
analizde ve blok diyagramlardan elde edilen sonuçlarda göz-
lenmiştir.

Mevcut üründe somun dişlerinin gerilme değeri akma dayanı-
mından yaklaşık 12 kat daha düşük olduğu için somun malze-
mesi için çok çeşitli malzemeler düşünülebilir. Somuna gelen 
yüklerin aşırı olmaması sebebiyle, bronz yerine mühendislik 
plastiklerinin kullanımı araştırılmalıdır. Zira günümüzde katı 
yağ, sıvı yağ ve hatta grafit emdirilmiş döküm poliamid çeşit-
leri (kestlub, kestoil, kestamid-GRF vb.) sürtünerek çalışan 
metallerin yerini hızla almaktadır.

Trapez vidadan kare vidaya doğru α değişirken en uygun de-
ğer, standartlaştırılmış bir imal yönteminde, farklı trapez açı-
ların titreşime etkisi ancak ampirik olarak elde edilebilir. Diş 
dibindeki kalınlığın trapez vidada kare vidaya göre daha kalın 
bir çelik tabakasının olması, kare vidaya göre belli şartlarda 
titreşim mukavemetinin daha yüksek olabileceğinin de gös-
tergesidir.

Kare vidalara göre trapez vidalar, somun yükünü diş yüzeyine 
daha iyi yayacağı için konstrüktif olarak daha verimli olduğu 
söylenebilir. Kaldı ki kare dişin bir standardı yok iken üçgen 
(DIN13/30), Whitworth (DIN11), Trapez (DIN103-DIN378-
DIN379), Testere (DIN513) profiller için çeşitli standartlar 
belirlenmiştir. Ayrıca kare vidadaki çentik etkisi faktörü tra-
pez vidaya göre daha tehlikeli olduğu için, çalışma esnasında 
sürekli titreşime maruz kalan konstrüksiyonlarda ayrıca dik-
kat edilmelidir.

Vidalı millerde otoblokajın olmaması, dikey yük taşıma plat-
formlarında kullanım cazibesini kaybetmesine sebep olsa da 
hareket başlangıç ve bitiş anlarında motorun hareketinin son-
lanmasıyla çalışacak bir fren mekanizması ile ya da motorun 
durma anındaki tutma torku ile yapılacak bir hesaplama doğ-
rultusunda bu tarz sistemlerdeki fren problemi ortadan kaldı-
rılabilir. Fakat bu durum, dikey taşıma sistemlerinde vida so-
mun mekanizmasının kullanımının önemli nedenlerinden biri 
de fazladan bir fren mekanizması ihtiyacını ortadan kaldır-
ması olduğu için tercih edilmemektedir. Bu tercihin yapılma-
sı yerine kendinden frenli motorlar da kullanılabilir. Engelli 
standardında, normalde kapalı ve frenin elle devre dışı bıra-

 
 Şekil 12. Tahrik Somunu ve Vidalı Milde Oluşan Eşdeğer von-Mises Gerilmeleri

motor gücüne ve elektrik sarfiyatına olumsuz etkisine sebep 
olduğunu ortaya koymaktadır. Dolayısıyla, olabilecek en kü-
çük mil çapında kurulan sistemler aynı yükü kaldırırken, daha 
küçük motora sahip olup daha düşük elektrik sarfiyatına aynı 
işi daha yüksek enerji verimliliğiyle yapabilir. Mil çapının 
azalmasının narinliği arttıracağını, dolayısıyla titreşim prob-
lemini arttıracağını da ayrıca değerlendirmek gerekmektedir. 

3.2 Sonlu Elemanlar Analizi Çıktıları

60 mm diş üstü çapındaki 2 ağızlı mile, uygulama koşulların-
da etkiyen 4000N’luk dikey yükün etkileri Şekil 10’da görül-
mektedir.

duruma sebep olan etkenlerden biri de sürtünen yüzey alanı-
nın artmasıdır. 

Şekil 6’da, farklı yük ve çapların vida adımının değişimiyle 
değişen platformu yukarı yönde harekete geçirebilmek için 
gerekli olan moment değerleri gösterilmektedir. Hatvenin 
artması da helis açısını dolaylı olarak arttırdığı için gerekli 
döndürme momentini arttırmaktadır. Helis açısının artması, 
dikey yükü arttırmakta ve vida temas yüzeyine gelen birim 
yükü azaltmaktadır. Farklı çaplardaki vidalar için elde edilen 
sonuçlar, tablolar halinde Ek B’de bulunmaktadır. 40 mm’lik 
vida için Tablo 1, 60 mm’lik vida için Tablo 2, 80 mm’lik vida 
için Tablo 3’te, grafiklerde bulunan değerler detaylıca incele-
nebilir.  

Yük sabit olarak değerlendirildiğinde, aynı hatve değeri-
ne sahip millerde, gerekli kaldırma momenti artış farklarına 
dikkat edildiğinde, küçük çaptan büyük çapa geçerken artış 
farkının katlandığı görülmektedir. Söz gelimi, aynı hatvedeki 
10000N’luk değerler referans alındığında, 40 mm’lik mil’den 
60 mm’lik mile geçişte ~9 Nm fark oluşurken, 60’lık milden 
80’e geçişte ~26,5 Nm fark gözlenmektedir. Çaptaki artışın 
kaldırma momenti farkını nasıl katladığı görülmektedir (Şekil 
7, 8, 9).

Gerekli kaldırma momenti artış farkları hatve değişimiyle, 
40’lık milde 6 mm’den 10 mm’ye geçişte %17, 10 mm’den 
20mm’ye geçişte %31’dir. 60’lık milde 6mm’den 10mm’ye 
geçişte %15, 10 mm’den 20 mm’ye geçişte %28’dir. 80’lik 
milde 6 mm’den 10 mm’ye geçişte %11, 10 mm’den 20 
mm’ye geçişte %23’tür (Şekil 7, 8, 9).

Çap değişimiyle incelediğimizde 10000N’luk değerleri 6 mm 
hatve referans alarak, 40 mm’lik çaptan 60 mm’lik çapa geçişte 
kaldırma momenti %13 artarken, 60 mm’lik çaptan 80 mm’lik 
çapa geçerken %23’lük bir artış göstermektedir. Bu durum, 
mil çapının arttırılmasının titreşim tokluğuna olumlu etkisinin, 
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EKLER

Ek A: Örnek Bir Problemin Açıklamalı Çözümü ile Matlab 
Simülink ile Hazırlanmış Blok Diyagramlar Üzerindeki 
Çözümü [16]

Problem:

Kare profil çift ağızlı bir güç vidasının en büyük çapı 32 mm 
ve hatvesi 4 mm’dir. Vida, dikey olarak yük kaldırmak için 
bir somunun tahrik edilmesi suretiyle kullanılmaktadır. Veri-
len diğer bilgiler şöyledir; f = fc = 0.08, dc = 40 mm ve vida 
başına F = 6.4 kN

a) Yükü kaldırmak ve indirmek için gerekli olan torku bulu-
nuz.

b) Yükü kaldırma durumundaki verimi bulunuz.

c) Mildeki gerilimleri, basma ve burulma gerilimlerini bulu-
nuz.

d) Tek dişte oluşan eğilme gerilmesini bulunuz.

e) Diş dibindeki von Mises gerilimini belirleyiniz.

Aritmetik çözüm:

a)

( )

( )( )
( )

( )

( ) ( )

/ 2 32 4 / 2 30 

. 2 4 8 

2 2

8 0,08 30 6,4 0,08 406,4(30)
2 (30) 0,08 8 2

15,94 10,24 26,18 

1
2 2

6,4 30 0,08 30 8
2

m
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R
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π
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kılabildiği tahrik sistemlerine izin verilmiştir. Öyle ki elektrik 
kesintisinde otomatik olarak motor freni kapanacaktır.

Yük, hareket halindeyken sürtünme kaynaklı yukarı doğru bir 
burkulma kuvveti oluşmaktadır. Bu kuvvet, titreşimi oluştu-
ran dengesiz yüke sebebiyet vermektedir. Dengesiz yükler, 
titreşim formüllerinin mekanizmaya uygulanmasını mümkün 
hale getirmektedir. Vidalı mekanizmada çıkılan yüksek hızlar 
için tek hızlı motor yerine diferansiyel değişkenli motor kul-
lanılmalıdır. Bu sayede, ilk andan maksimum hıza geçişlerde 
ve duruşmada hissedilen ivme azalacak, aşınma sorunu azala-
cak ve ürün konforu arttırılabilecektir.

Mil üzerindeki vidanın ayrı bir yüzey sertleştirme işlemine 
tabi tutulması maliyetli olacağından daha iyi mukavemet, 
daha düzgün yüzey pürüzlülüğü, dolayısıyla daha iyi sürtün-
me katsayısı elde edilmesi için dişlerin ovalama ile açılması 
tercih edilmelidir. 

Somun ile vidalı mil arasında yağ filmi oluşturma şartlarının 
incelenmesiyle somun malzemesi seçimi daha doğru yapıla-
bilir. Analizde, dönmeye karşılık öteleme hareketinin tanım-
lanması için farklı yaklaşımlar denenerek kıyaslanabilir ve 
blok diyagramlarla kontrolü sağlanabilir.
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