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Bu galismada, vida somun mekanizmasinin tasarim parametreleri incelenmis ve dikey tasima plat-
formlarinda kullanimindan kaynaklanan problemlere yonelik caligmalar yapilmistir. Vida somun me-

kanizmasi tasarim parametrelerinin birbirlerinden nasil etkilendigi incelenmistir. Bu amagla, tasarim
parametrelerini belirleyen denklemler bilgisayar ortamina aktarilarak varyasyonlar olusturulmustur.

Piyasada kullanilmakta olan bir iiriine ait tahrik sisteminin vida somun mekanizmas: bilgisayar or-
taminda modellenmistir. Model iizerine referans yiikler verilerek sonlu elemanlar yontemiyle analiz
yapilmstir. Statik ve degisken zamanli analiz yapilarak sonuglar degerlendirilmistir. Analiz sonugla-
rtyla denklemlerden elde edilen sonuglar kiyaslanmistir. Elde edilen grafiklere dayanarak bu prensipte
calisan sistemler i¢in iyilestirme tavsiyeleri verilmistir.

Anahtar Kelimeler: Vida somun mekanizmasi, somun tahrikli sistemler, vidali mil hareket sistemi,
dikey engelli platformlari, dikey tasima
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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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Vida-Somun Mekanizmalarinin Dikey Tagima Platformlarinda Kullanimina Yonelik Tasarim Parametrelerinin incelenmesi

1. GIRIS

ida somun mekanizmasinin tarihi ¢ok eskilere dayan-
‘ / maktadir. Giiniimiizde de ¢evremize baktigimizda en
cok gorebilecegimiz mekanizmalar arasinda yer al-
maktadir. Tahrik sistemlerinin, elektromanyetik alan dolayi-
styla dairesel hareket ¢iktis1 vermesi ve bu hareketin dogrusal
harekete cevrilme ihtiyaci, verilen 6nemi arttiran etkenlerden
biridir. Gelisen teknoloji dolayistyla, kalip, dokiim, otomotiv,
havacilik ve uzay sanayisinin, mekanizmaya olan talepleri de
oldukga artmustir.

Otoblokaja sahip bir mekanizma oldugundan ve tersinir olma-
yan bir hareket saglayabildiginden sanayide ¢okga tercih edil-
mektedir. Insan ve yiik tastyan sistemler icin alternatiflerine
gore daha giivenli olarak degerlendirilmektedir.

Vidali sistemler son yillarda 6zellikle engelli platformlari,
iist gecide merdivensiz ulasimda ve villa tipi yapilarda kul-
lanim alan1 bulmustur. Kisa mesafeli asansorlerde 6nemli bir
yer edinmeye baslayan vidal sistemlere uygun vida somun
parametrelerinin belirlenmesi, sistemin hafiflik ve maliyet
acisindan tasarimi yapilirken ¢aligma esnasinda karsilagilan
titregsimlerin kontrol altina alinmasi gerekmektedir. Meka-
nizmanin diisiik seyir mesafelerinde dogrusal hareket eldesi
icin kullanimi 5378 sayili Engelliler Kanunu, 12.04.2011°de
kabul edilen TS EN81-41:2010 Standard1 ve 2006/18 say1lt
Bagbakanlik Genelgesi ile giiniimiizde ayr1 bir 6nem kazan-
mis ve bu vesileyle kendi piyasasini yaratmistir.

Ulkemizde ilgili standartlara uygun bir sekilde montaj1 ya-
pilan engelli sistemlerinin tamami yurt digindan temin edil-
mektedir. Benzer sistemlerde -bu mekanizmadaki otoblokajin
yerine- kullanilan giivenlik sistemlerinin maliyetli olmasi ti-
cari kaygilar dolayisiyla mekanizmaya ilgiyi arttirmistir. Yerli
iiretimin, akademik ¢aligmalarla gelistirilen, ileri teknoloji ile
donatilmis ithal tiriinlerle rekabet giicii istenilen diizeyde de-
gildir. Montaj1 yapilmig drnek bir engelli platformunun vida
somun mekanizmasinin iyilestirilmesi, deformasyon ve titre-
sim problemlerine akademik agidan ¢6ziim bulunmasi miim-
kiindiir. Dikey tasima sistemlerinde ortaya ¢ikacak ek egilme
momentinin sisteme etkisinin en aza indirilmesi ile sistemin
veriminin iyilestirilmesi ve konforunun arttirilmasi 6ngoriil-
mektedir.

Son yillarda gittikge artan bir ihtiya¢ da takim tezgahlarindaki
hiz, hassasiyet ve verimliliktir. Bu durum, vidali milleri de

tir. S6z gelimi Chen [1], kiitle yay sitemini tercih etmis olup
bu model eksenel hareketi, burulma hareketini ve mesnetler-
deki yalpalamay1 agiklamaktadir. Bu ¢alismada, kizak sali-
niminin pozisyon dogruluguna etkisinin hatir1 sayilir oldugu
belirtilmistir. Kiitle yay sistemini irdeleyen benzer ¢aligmalar
Kim, Yang, Lee ve Poignet tarafindan da sunulmustur [2-4].

Van Brussel ve Schafers birbirinden bagimsiz yaptiklar1 ca-
lismalarda [5-6], bilyali vidali mil hareket sistemini de igine
alan 3 eksenli bir freze tezgahini sonlu elemanlarla modelle-
mis ve modelin yiliksek hizli tezgahlarin kontrolii ve tasari-
minda kullanilabilecegini gostermistir.

Vidalt mil sistemini tamamen sonlu elemanlarla ve ayrik
kiitleli olarak incelemenin avantaj ve dezavantajlart vardir.
Ayrik kiitleli modeller, daha az serbestlik derecesi icerdigi
i¢in daha basittir. Ancak tablanin vidali mil boyunca hareke-
ti gibi ¢esitli hareket dinamiklerini agiklayamaz. Bu sebeple,
arastirmacilar hibrit modellere basvurmustur. Bu modellerde
kiitle yay sistemiyle ifade edilmistir. Bu yaklagimlardan birisi
Pislaru tarafindan yapilmistir [7]. Ancak bu ¢aligma, dinamik
degisimleri ifade etmekten acizdir. Ciinkii vidali mil paramet-
relerinin degerleri somunun bir pozisyonu i¢in elde edilmistir.
Bu sorunu Varanasi ve Nayfeh, vidali mili tiniform kirig ola-
rak hesaplayarak ¢ozmiistiir [8]. Alternatif kiris formiillerini
kullanarak hibrit sistemin ¢esitli asamalar1 bir¢ok arastirmaci
tarafindan irdelenmistir [9, 10, 11, 12, 13]. Ciinkii bu durum,
kirig esitliklerini kullanmaktan daha pratiktir.

Vidali mil ile somun temas yiizeyini, olusan titresimleri, ha-
reket iletimini ve milden platforma giden kuvvetleri anlaya-
bilmek i¢in 6nem arz etmektedir. Bunun sonucu olarak vida
ile somun arasindaki bagintinin dinamigini kavramak igin de
bir¢ok bagimsiz ¢alisma yapilmstir [14, 15].

Caligmanin temel amaci, vida somun mekanizmasinin, dikey
tagima platformlarindaki mevcut kullaniminin akademik bilgi
ve bilgisayar programlariyla iyilestirilmesini saglayacak ve-
rileri ortaya koymak, hizin arttirilmasiyla kontrolden ¢ikan
titresim problemini en aza indirgemek i¢in tavsiyelerde bu-
lunmak, verim kayiplarimi degerlendirerek enerji sarfiyatini
ve malzeme degisim siirelerini kisaltmak i¢in ¢ikarimlarda
bulunmaktir.

Ulkemizde dikey engelli platformlarina yonelik ydnetme-
liklerin yabanct dilden gevirisi sanayiye uzak kurumlar ta-
rafindan yapilmakta ve iilkemiz sartlariyla uygun olmayan

2. MATERYAL VE YONTEM

Verimi dogrudan ve dolayli etkileyen tasarim ol¢iitlerinin
incelenmesi onemlidir. Tasarim o&lgiitlerinin ¢alismaya yan-
sitilabilmesi i¢in bilinen formiillerden yola ¢ikilarak, vida
helisinin istenildigi gibi degistirilerek, diger parametrelerin
incelenmesini saglayacak blok diyagramlar olusturulmustur.
Blok diyagramlarinin olusturulmasi istenilen niteliklerdeki
platformun nihai ¢iktilarini heniiz tasarim asamasindayken
netlestirmekte yardimci olacaktir. Bu sayede, kendi iginde
dallara ayrilan, vida somun mekanizmasinin hesaplama yon-
temleri ile her durum igin diyagramlardaki parametreleri de-
gistirmek suretiyle sonuca ulagilmasi hedeflenmistir.

2.1 Blok Diyagramlarin Olusturulmasi

Blok diyagramlar, girdileri degistirerek istedigimiz ciktilar
almamizi kolaylastirmakta ve grafige dokmemiz igin ¢esitli
verileri istenilen sekilde siralayabilmektedir.
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Siirtiinmeler ve agiz sayist gibi parametrelerin sabit kabul
edilmesi ile elde edilen degerlerden faydalanarak gorseller
olusturulmustur. Helis agisi, mil ¢ap1 ve yiik degisimlerinin,
kaldirma momenti, mil gévdesinde olusan kayma ve tek diste
olusan sigma dis gerilmeleri {izerindeki etkisini gérmemizi
saglayacak bir blok diyagram olusturulmustur.

Elde edilen degerlerde degisken parametreler belirlenirken,
siirtiinme katsayisi ve agiz sayisi sabit kabul edilmigtir. 2
agizli vidalarda helis agis1 parametresi vida adimina bagli ola-
rak degistirilmigtir.

Helis agisinin bagli oldugu parametrelerin girdi olarak tanim-
landig1 ve sonucunda radyan ve derece birimlerinde ¢ikt1 ve-
ren blok diyagram, Sekil 1°de goriildigii gibi olusturulmustur.

Ag1z sayis1 vida adimina baglanarak toplam hatve olusturul-
mustur. Bu sayede, diyagram agiz sayisinin arttirilmas: dene-
melerine uygun hale getirilmistir.

Degistirilen parametrelerdeki kaldirma ve indirme moment-
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coziimlemeler i¢in farkli yaklagimlar mevcuttur. 1 .. .

almmamis iriinlerin piyasaya denetimsizce yayilmasi insan

S6z edilen yaklagimlardan pratik olanlari, yay kiitle sistemi hayatin1 da tehlikeye atmaktadir. Caligmanin amaglarindan
seklinde incelemeyi tercih etmisken, bazilari da tamamen biri de standartlardaki kistaslarin degerlendirilmesine katkida . Gain28
sonlu elemanlar yontemiyle model olusturmayi tercih etmis- bulunabilmektir. Sekil 2. Kaldirma ve Indirme Momenti Degerlerini Hesaplayan Blok Diyagram
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Sekil 3. Gerilme Degerlerini Hesaplayan Blok Diyagram
lerinin elde edilmesi de istenmistir. Bu sayede, istenilen de- | A = . = c
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Sekil 2°de goriilen diyagramda “siirtiinmesiz” olarak ifade
edilmistir. Bu sayede, kaldirma momenti ve indirme momenti
degerlerinin hesaplanmasi saglanmistir.

Kare profil vidadaki kaldirma ve indirme durumlarinda olu-
san kayma gerilmesi, basma/gekme gerilmesi, tek diste olusan
gerilme ve von-mises gerilmesini gorebilmek i¢in olusturulan
diyagram, Sekil 3’te goriildiigii gibi olusturulmustur.

Sekil 3’te bulunan diyagram, girilen ilk parametrelerden bile-
sik gerilmeye kadar olan hesaplar1 igermektedir. Elde edilen
degerlerin isim ve birimleri, Tiirk¢e karakterleri ve bazi yazi
tiplerini desteklemeyen Simulink calisma alaninin elverdigi
6l¢iide, sonug kutucuklarinin altina yazilmistir.

2.2 Blok Diyagramlarinin Dogruluk Kontrolii

Blok diyagramlarin dogru kurulmus olup olmadiginin kontro-
li icin 6rnek problemler tizerinden dogrulamalar yapilmistir.
Ornek soruda verilen girdiler, kurulan diyagramlarda belir-
lenen degiskenlere yazilarak ¢ozdiiriilme yoluna gidilmistir.
Kontrol problemi ve blok diyagram ¢éziimii Ek A’da bulun-
maktadir.

Static Structural Transient Structural

Sekil 4. Analiz Modiilleri Arasi Bilgi Paylagim Kdprileri

2.3 Sonlu Elemanlar Analizi Calismasi

Sonlu elemanlar analizi kosturmak i¢in olusturulan somun ve
vida modelleri Solidworks programinda tasarlanmistir. Statik
ve zamana bagl analizlerin Ansys Workbench programinda
kosturulabilmesi igin olusturulan model, Sekil 4’te goriildigii
gibi, bilgi paylagim kdpriileri ile analizlere baglanmistir.

3. BULGULAR

3.1 Blok Diyagramlardan Elde Edilen Ciktilar

Blok diyagramlardaki temel parametrelerin degistirilmesi ile
ulagilan sonuglar kullanilarak grafikler elde edilmistir. Sekil
5’te, vida adiminin degisimi ile degisen mekanizma verimi ve
iistel egimleri goriilmektedir.

Vida iizerinde, hareket sirasinda olusan yiikler kendi i¢inde
degerlendirildiginde mil ¢apinin artmasiin hareket icin ge-
rekli olan dondiirme momentini arttirdigt gézlenmektedir. Bu
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Sekil 5. Diyagram Degerlerine Gére Hatve ve Mekanizma Verimi Grafigi
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Sekil 6. Tum Varyasyonlarin Hatve ve Kaldirma Momenti Grafigi
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Sekil 7. 40 mm’lik Mil igin Hatve ve Kaldirma Momenti Grafigi

Sekil 8. 60 mm'lik Mil igin Hatve ve Kaldirma Momenti Grafigi
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duruma sebep olan etkenlerden biri de siirtiinen yiizey alani-
nin artmasidir.

Sekil 6°da, farkli yiik ve caplarin vida adiminin degisimiyle
degisen platformu yukari yonde harekete gecirebilmek icin
gerekli olan moment degerleri gosterilmektedir. Hatvenin
artmasit da helis acisin1 dolayli olarak arttirdigi igin gerekli
dondiirme momentini arttirmaktadir. Helis acisinin artmast,
dikey yiikii arttirmakta ve vida temas ylizeyine gelen birim
yiikii azaltmaktadir. Farkli ¢aplardaki vidalar igin elde edilen
sonuglar, tablolar halinde Ek B’de bulunmaktadir. 40 mm’lik
vida i¢in Tablo 1, 60 mm’lik vida i¢in Tablo 2, 80 mm’lik vida
icin Tablo 3’te, grafiklerde bulunan degerler detaylica incele-
nebilir.

Yilk sabit olarak degerlendirildiginde, ayni hatve degeri-
ne sahip millerde, gerekli kaldirma momenti artig farklarina
dikkat edildiginde, kiigiik ¢aptan biiylik capa gegerken artis
farkinin katlandig1 gériilmektedir. S6z gelimi, ayni1 hatvedeki
10000N’1uk degerler referans alindiginda, 40 mm’lik mil’den
60 mm’lik mile geciste ~9 Nm fark olusurken, 60’lik milden
80’e gegiste ~26,5 Nm fark gozlenmektedir. Captaki artisin
kaldirma momenti farkini nasil katladig1 goriilmektedir (Sekil
7,8,9).

Gerekli kaldirma momenti artig farklari hatve degisimiyle,
40’lik milde 6 mm’den 10 mm’ye geciste %17, 10 mm’den
20mm’ye gegiste %31°dir. 60’lik milde 6mm’den 10mm’ye
gegiste %15, 10 mm’den 20 mm’ye gegiste %28’dir. 80’lik
milde 6 mm’den 10 mm’ye gegiste %11, 10 mm’den 20
mm’ye geciste %23’tiir (Sekil 7, 8, 9).

Cap degisimiyle inceledigimizde 10000N’luk degerleri 6 mm
hatve referans alarak, 40 mm’lik ¢aptan 60 mm’lik ¢apa gegiste
kaldirma momenti %13 artarken, 60 mm’lik ¢aptan 80 mm’lik
capa gecerken %23’liikk bir artis gostermektedir. Bu durum,
mil capinin arttirilmasinin titresim tokluguna olumlu etkisinin,

motor giicline ve elektrik sarfiyatina olumsuz etkisine sebep
oldugunu ortaya koymaktadir. Dolayisiyla, olabilecek en kii-
¢lik mil ¢apinda kurulan sistemler ayn1 yiikii kaldirirken, daha
kii¢iik motora sahip olup daha diisiik elektrik sarfiyatina ayni
isi daha yiiksek enerji verimliligiyle yapabilir. Mil ¢apinin
azalmasinin narinligi arttiracagini, dolayistyla titresim prob-
lemini arttiracagini da ayrica degerlendirmek gerekmektedir.

3.2 Sonlu Elemanlar Analizi Ciktilar

60 mm dis iistii capindaki 2 agizli mile, uygulama kosullarin-
da etkiyen 4000N’luk dikey yiikiin etkileri Sekil 10°da goriil-
mektedir.
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Sekil 10. Tahrik Somunundaki Esdeger von-Mises Gerilmeleri
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Sekil 11. Tahrik Somunundaki Esdeger von-Mises Gerilmeleri
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Sekil 12. Tahrik Somunu ve Vidali Milde Olusan Esdeger von-Mises Gerilmeleri

Somun {iizerindeki gerilmelerin, dis profilinin basladig1 bol-
gede biriktigi ve dis diplerinde yogunlastig1 gézlenmektedir.
Analiz sonuglar1 degerlendirilirken, tek bir diigiim noktasinda
asir1 gerilmelerin olusup olusmadigina dikkat edilmistir.

Sonuglarin incelenmesi sirasinda, vidanin girintili bir yapiya
sahip olmasi, dolayisiyla birkag nod {izerinde asir1 bir gerili-
min y1gilmasinin olmasi, sonucun istenmeyecek sekilde 1rak-
samasina neden olabilir. Gerilim yi1gilmalar1 dikkatle kontrol
edilmelidir.

Sekil 11°den, somun iizerindeki esdeger gerilmelerin somun
temasinin oldugu ilk 3-4 dise kademeli olarak yayildig1 anla-
silmaktadir. Vida iki agizli oldugu igin en fazla yiikii tagiyan
ilk iki helis aslinda sikma vidalarindaki ilk dig gibi diisiiniile-
bilir. Bu durum, sikma vidalarinda ilk 3 disin toplam yiikiin
yaklasik %80’ini tagidig1 kuralin1 dogrular niteliktedir.

Yapilan zamana bagli analizdeki sonucun statik analizdeki so-
nugtan ¢ok farklilagsmadigi ancak yiikiin arttig1 gézlenmistir.

4. SONUG

Formiillerin Matlab’a aktarilmasi ile elde edilen farkli para-
metrelere ait aritmetik sonuglar elde edilmistir. Bu sonuglar
Ek-B Tablo 1, Tablo 2 ve Tablo 3’te goriilebilir. Farkli vida
parametreleriyle yapilan sonlu elemanlar analizleri ile elde
edilen sonuglarda dig dibi gerilmeleri karsilagtirilmistir. Bu
gerilme degerlerinin blok diyagramlardan elde edilen sonug-
lar ile tutarli oldugu goézlenmistir. Tanimlanan mil somun
parametrelerinin girdi olarak verilmesiyle elde edilecek dis
gerilmelerine ulagilmasi saglanmigtir. Kapali devre otomatik
kontrol blogunun diyagrama adapte edilmesi ile talep edilen
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degisken kosullar ve yiikler i¢in gerekli optimum vida somun
parametrelerine ulagmak miimkiindiir.

Sonlu elemanlar analizinin sonucunda, toplamda 7. disin hig
yik tagimadigi gozlenmistir. Bu durum, ideal somun boyu
icin bir fikir vermektedir.

Ideal sonuglar igin yapilacak ¢alismalarda somun ve vida
malzemesinin ¢alisma kosullarindaki siirtiinme katsayisi de-
neysel olarak ortaya konulabilir. Hizin artmasiyla gerilme
degerinin diismesi aritmetik hesaplarda oldugu gibi, yapilan
analizde ve blok diyagramlardan elde edilen sonuclarda goz-
lenmigtir.

Mevecut liriinde somun dislerinin gerilme degeri akma dayani-
mindan yaklagsik 12 kat daha diisiik oldugu i¢cin somun malze-
mesi i¢in ¢ok ¢esitli malzemeler diisiiniilebilir. Somuna gelen
yiiklerin asir1 olmamasi sebebiyle, bronz yerine miithendislik
plastiklerinin kullanimi arastirilmalidir. Zira gliniimiizde kati
yag, sivi yag ve hatta grafit emdirilmis dékiim poliamid ¢esit-
leri (kestlub, kestoil, kestamid-GRF vb.) siirtiinerek calisan
metallerin yerini hizla almaktadir.

Trapez vidadan kare vidaya dogru a degisirken en uygun de-
ger, standartlastirilmis bir imal yonteminde, farkli trapez agi-
larin titresime etkisi ancak ampirik olarak elde edilebilir. Dig
dibindeki kalinligin trapez vidada kare vidaya gore daha kalin
bir ¢elik tabakasinin olmasi, kare vidaya gore belli sartlarda
titresim mukavemetinin daha yiiksek olabileceginin de gos-
tergesidir.

Kare vidalara gore trapez vidalar, somun yiikiinii dis ylizeyine
daha iyi yayacagi i¢in konstriiktif olarak daha verimli oldugu
sOylenebilir. Kaldi ki kare disin bir standard1 yok iken iicgen
(DIN13/30), Whitworth (DIN11), Trapez (DIN103-DIN378-
DIN379), Testere (DIN513) profiller igin gesitli standartlar
belirlenmistir. Ayrica kare vidadaki ¢entik etkisi faktorii tra-
pez vidaya gore daha tehlikeli oldugu igin, ¢aligsma esnasinda
stirekli titresime maruz kalan konstriiksiyonlarda ayrica dik-
kat edilmelidir.

Vidali millerde otoblokajin olmamasi, dikey yiik tasima plat-
formlarinda kullanim cazibesini kaybetmesine sebep olsa da
hareket baslangi¢ ve bitis anlarinda motorun hareketinin son-
lanmasiyla c¢alisacak bir fren mekanizmasi ile ya da motorun
durma anindaki tutma torku ile yapilacak bir hesaplama dog-
rultusunda bu tarz sistemlerdeki fren problemi ortadan kaldi-
rilabilir. Fakat bu durum, dikey tagima sistemlerinde vida so-
mun mekanizmasinin kullanimmin énemli nedenlerinden biri
de fazladan bir fren mekanizmasi ihtiyacini ortadan kaldir-
masi oldugu i¢in tercih edilmemektedir. Bu tercihin yapilma-
st yerine kendinden frenli motorlar da kullanilabilir. Engelli
standardinda, normalde kapali ve frenin elle devre dis1 bira-
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kilabildigi tahrik sistemlerine izin verilmistir. Oyle ki elektrik
kesintisinde otomatik olarak motor freni kapanacaktir.

Yiik, hareket halindeyken siirtiinme kaynakli yukar1 dogru bir
burkulma kuvveti olusmaktadir. Bu kuvvet, titresimi olustu-
ran dengesiz yiike sebebiyet vermektedir. Dengesiz yiikler,
titresim formiillerinin mekanizmaya uygulanmasini miimkiin
hale getirmektedir. Vidali mekanizmada ¢ikilan yiiksek hizlar
i¢in tek hizli motor yerine diferansiyel degiskenli motor kul-
lanilmalidir. Bu sayede, ilk andan maksimum hiza gecislerde
ve durusmada hissedilen ivme azalacak, asinma sorunu azala-
cak ve tiriin konforu arttirilabilecektir.

Mil iizerindeki vidanin ayri bir yiizey sertlestirme iglemine
tabi tutulmasi maliyetli olacagindan daha iyi mukavemet,
daha diizgiin yiizey piriizliligii, dolayistyla daha iyi siirtiin-
me katsayist elde edilmesi i¢in dislerin ovalama ile a¢ilmasi
tercih edilmelidir.

Somun ile vidali mil arasinda yag filmi olusturma sartlarinin
incelenmesiyle somun malzemesi se¢imi daha dogru yapila-
bilir. Analizde, donmeye karsilik 6teleme hareketinin tanim-
lanmast i¢in farkli yaklagimlar denenerek kiyaslanabilir ve
blok diyagramlarla kontrolii saglanabilir.
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TSE-TS ISO 1122-2. 2006. Disli Terimleri - Boliim 2: Sonsuz
Vida Disli Geometrisi ile Ilgili Tarifler (Definitions Related to
Worm Gear Geometry).

EKLER

Ek A: Ornek Bir Problemin A¢iklamah Céziimii ile Matlab
Simiilink ile Hazirlanms Blok Diyagramlar Uzerindeki
Coziimii [16]

Problem:

Kare profil ¢ift agizli bir gii¢ vidasinin en biiyiik ¢apt 32 mm
ve hatvesi 4 mm’dir. Vida, dikey olarak yiik kaldirmak i¢in
bir somunun tahrik edilmesi suretiyle kullanilmaktadir. Veri-
len diger bilgiler soyledir; = f. = 0.08, d. = 40 mm ve vida
basina F = 6.4 kN

a) Yiikii kaldirmak ve indirmek i¢in gerekli olan torku bulu-
nuz.

b) Yiiki kaldirma durumundaki verimi bulunuz.

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

d) Tek diste olusan egilme gerilmesini bulunuz.

e) Dis dibindeki von Mises gerilimini belirleyiniz.
Aritmetik ¢6ziim:

a)

d =d-p/2=32-4/2=30mm

I=pn=2(4)=8mm

, _Fd,(1+nfd, +(chdc)

o2 \md, - 11 2
_6,460)[ 8+7(0.08)(30) | [6,4(0.08)40
2 | 7(30)-0,08(8) 2

=15,94+10,24=26,18 Nm

r_Fd,(zfd, 1 +(chdc)

o2 \ad,+ 1 2
6,4(30)[ 7(0,08)30-8] [6,4(0,08)(40)
2 | #30+0,08(8) 2

=-0.466+10.24 =9,77 Nm
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b)
FI 6,408
27T, 27 (26,18)

)

<)
_ 167 _16(26,18)(10") _ o
Txd n28)
oo MO0 s vpa
nd, 7[(282)
d)
3
_ 6(0.38F) _6(038)(6A10) _ 1 51,
zd,(h)p  7(28)(1)4
e)
0. =41,5MPa 7y =0
o,=-10,39 MPa 7. =6,07MPa
O-Z ~0 sz =0MPa
1
1 )@1,5-0"+[0-(-10,39)] +|’
V2 |(=10,39 - 41,5)" +6(6,07)
=48,7 MPa
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