Briket Makineleri Elektromekanik

Hiiseyin Karakog

Gazi Universitesi
Endustriyel Tasarim
Muhendisligi Bolimu

ve Pnomatik Toplama Robotu
Tasarimi

Briket makineleri ekipmanlarina olan ihtiyag tilkemizde artan is giicii

Ankara maliyetleri ve iiretim hizi ihtiyaglart dogrultusunda hergecen giin
artmaktadir. Briket makineleri sevke hazir hale gelmis briketlerin iiretim
paletlerinden sevk paletlerine aktarilmast ve stok veya nakliyeye hazir
hale getirilmesini saglayan toplama robotlart seklini alinmigtir. Toplama
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robotlart stok sahasina alinmaya hazir hale gelmis kuru iiriinlerin
dizilimini saglamaktadw. Bu ¢alismada, oncelikle briket makineleri ve
ekipmanlar: hakkinda literatiir taramasi yapumistiv. Daha sonra bu
prensipler ve ¢alisma mantigi goz ontinde bulundurularak elektromekanik
yapiya uygun ve pnomatik stkma ¢enelerini biinyesinde barindiran

Ankara toplama robotunun asama asama tasarimi a¢iklanmigtir.
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1. GIiRiS

Yapi1 ve ingaat sektoriinde kullanilmak amaci ile
iilkelerin ve sehirlerin, iklimsel ve cografi sartlarina
gore belirledigi standartlara uygun sertlik, yiik tasima
kapasitesi, ses izolasyonu, 1s1 yaliim kabiliyeti ve
uygun Olciilerde briket tireten makinalar genel
adiyla briket makinasi olarak adlandirilir.  Briket
makineleri genel olarak bir ¢evrimde bastiklar1 briket
adetine gore isimlendirilirler. Ornegin bir ¢evrimde 12
briket basan bir makine 12li briket makinesi, bir
cevrimde 18 briket iireten bir makine 181i briket
makinesi olarak adlandirilir. Sekil 1.°de  briket
makinast Ornegi verilmistir. Sekil 2.’de ise briket
makinesinde {retilebilecek c¢esitli {irlinlere yer
almaktadir. Istege bagl olarak ve iilke standartlarina
gore Olciiler farklilik gosterebilir.

Sekil 1: Briket Makinasi Ornegi
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Sekil 2. Briket Makinesinde Uretilen Cesitli Briketler[1]
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Giliniimiiz  ihtiyaglart ve her cografyadaki
hammaddeye uygun olacak sekilde ve insan
fizyolojisine uygun olarak projesi tasarlanip, uzun
Omiirliilik, zaman iginde gelisen teknolojide atil
duruma diigmeyip {reticinin artan ihtiyaglarina
gore, briket makinasi ek donanimlarina uygun sekilde
briket makinasi imalati gergeklestirilir (Sekil 3.).
Briket makineleri tesislerinde iiretimi hizlandirmak ve
standart iiretim amaciyla cesitli ekipmanlar ile birlikte
kullanilmaktadir (Sekil 4.).

Sekil 3. 12 li Briket Makineleri Tesis Yerlesim Ornegi

Yapilan ¢aligmada briket makineleri ekipmanlart
hakkinda  bilgiler verildikten sonra Toplama
Robotu’nun tarihi gelisimine deginilmistir. Ayrica
tasarlanan Toplama Robotu’nun tasarim agamalarina
yer verilmistir.
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Sekil 4. 12li Briket Makineleri Agiklamali Tesis
Yerlesim Ornegi

2. BRIKET MAKINESINDE KULLANILAN
EKIiPMANLARI iLE ILGILI LITERATUR
TARAMASI

Cimento diinya’da en yaygin kullanimi olan
malzemeler arasindadir. Insaat sektoriinde cimentodan
iiretilen harclar kolay sekillendirilebildiginden hemen
hemen her yerde kullanilmaktadir [2]. Yiizyillar once,
kum ve kire¢ kombinasyonlar1 har¢ olarak
kullanilmistir. Fakat kirecin kullaniminin dayanim

MAKINA TASARIM VE iMALAT DERGISI

kazanma siirecini ¢ok fazla uzattig1 bilinmektedir [3].
Sektorel gelisimler kirecin yerini ¢gimentonun almasini
saglayarak, harglarin kullanimini daha ¢ok duvarcilikta
mimkiin kilmigtir. Beton onarimi, ingaat tadilati,
fayans sabitleme, civatalarin tutturulmasi gibi diger
bir¢ok uygulama da yeni harg tiretimleri ile basarilt bir
sekilde denenmistir [4, 5]. Harglarda hafif agregalarin
kullanim1 giindeme geldiginde mekanik 6zelliklerden
cok yalitimsal deger ve hafiflik dikkate alinmaktadir.
Genlestirilmig perlit, taban kiili ve bims gibi
agregalarin kullanimi ile hafif {irtinler elde etmek ve bu
iiriinlerden 1s1 izolasyonu elde etmek miimkiindiir [6,
7]. Perlit dogal bir kaynak olup Tiirkiye, Diinya
rezervinin %74’line sahiptir ve yaklasik 6.6 Milyon
tonun 4.5 Milyon tonu Tiirkiye’dedir [8, 9]. Ayrica
Tiirkiye 10 farkl tipte 3 Milyar m3 liikk bims agregasi
rezervine de sahiptir [10]. Bu ylizden bu tiir mevcut
dogal kaynaklarin kullanilarak ingsaat sektoriine
kazandirilmas1 da son zamanlarda popiiler olan geri
doniisiim kadar 6nem tasimaktadir. Perlit ve bims; i¢
bosluklarinin fazla olmasindan dolayi; hafiflik, 1s1
yalittmi  ve yanmazlik yonleriyle ¢ok tercih
edilebilecek, enerji etkinligini arttirabilen
malzemelerdir [11].

Briket makinelerinde kullanilan  bir  diger
hammadde ise pomzadir. Pomza bogluklu, siingerimsi,
volkanik olaylar neticesinde olusmus, fiziksel ve
kimyasal etkenlere karsi dayanikli, gdzenekli camsi
volkanik bir kayactir. Olusumu sirasinda biinyedeki
gazlarin ani olarak biinyeyi terk etmesi ve ani sogumasi
nedeniyle, mikro dlgekten mikro 6lgege kadar sayisiz
gozenek igerir. Gozenekler arasi genelde baglantisiz
bosluklu oldugundan, permeabilitesi diisiik, 1s1 ve ses
yalitim1 oldukga yiiksektir. Pomza kendisine 6zgii bazi
ozellikleri ile benzer volkanik camsi kayac¢lardan
(perlit, obsidyen, peks-tayn) ayrilir. Bunlardan rengi,
gozenekliligi ve kristal suyunun olmamasi ile pratik
olarak ayrilmaktadir. Ozgil agirigi 1-2  gr/cm3
civarindadir. Yeryiizlinde en yaygin olarak bulunan ve
kullanilan tiirli olan asidik pomza beyaz kirli
goriinimde ve grimsi beyaz renktedir. Asidik
karakterli pomzalarda silis oran1 daha yiiksek olup,
ingaat  sektorinde  yaygin  kullanim  alami
bulabilmektedir. [12] Pomzalar volkanik bir maden
olduklar i¢in bolge bolge degisken 6zelliklere sahip
olabilir (Sekil 5.).

Briket Makinelerinde arka grup veya har¢ besleme
sistemleri olarak adlandirilan ekipmanlar Pomza
bunkerleri ve tartim bandi, kum bantlari, Pomza kirici
ve bekleme bunkeri, tastyici kova, mikser ve platformu
olarak siralanabilir.Arka grup elemanlar1 hammadde
halindeki pomzay: iiretime hazir hale getirmek igin
kullanilmaktadir.
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Sekil 5. Pomza Madeni[12]

Ana Makine ekipmanlari ise palet siiriiciiler , iiriin
cikis kayist, kuru ve yas iriin istifleme asansorleri,
briket tamamlayict sistemler, forklift catal agma
mekanizmasi, toplama robotu, sevkiyat bant
mekanizmasi, briket ¢evirme aparati ve seritleme
Robotu olarak siralanabilir. Ana Makine ekipmanlari
dretimi kolaylastirmak, hizlandirmak ve dretimi
otomatiklestirme odakli olan sistemlerdir.

2.1 Palet Siiriiciiler

Briket makinelerinde firetilen {riinler tahta
paletler iizerine basilmaktadir. Tahta paletler bir
cevrimde iiretilen briket adetine gore farkli boyutlarda
iiretilebilmektedir. Tahta paletler ¢ikis sonrasi
istifleme sekline gore ayakli veya ayaksiz olarak
degiskenlik gosterebilir (Sekil 6.)

Sekil 6. Cift Ayakl Tahta Palet Ornegi

Palet stiriiciiler ise isminden de anlasilacag lizere
briket makinesine palet beslemek i¢in kullanilan
ekipmandir. Palet siirliciiler briket makinesinin
kurulacag: tesis alanina ve calisan sayisi gibi farkl
sartlara bagli olarak diiz bir hat seklinde, L palet ve U
palet hatt1 olarak ihtiyaca gore iiretimi yapilmaktadir.
Uretim sahasina goére uzunluklari degisebilir. Plc
kontrol sistemi ile ¢alisir (Sekil 7.).
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Sekil 7. U palet hatti

2.2 Yas Uriin Cikis Kayisi

Briket makinelerinde ortalama 20 saniye bir bask1
yapilmaktadir. Briket makinelerinde tahta paletlere
iriin basimi yapildiktan sonra 20 saniye gibi kisa
stirede paletleri tek tek almak zor olacagi i¢in tahta
palet iizerine basilan briketler istiflenmek {izere iiriin
istif asansoriine iletilmektedir. Bu iletimi ise {irlin ¢ikis
kayis1 adi verilen ekipman sayesinde yapilmaktadir.
Ekipmanda farkll mekanik gesitlerde
kullanilabilmektedir fakat kayigli bir sistem tercih
edilmesinin sebebi ise makineden ¢ikan iiriiniin yani
pomzadan basilan briketin yas olmasidir. Yas olan
briketler hassastir zincir boslugu gibi ¢esitli
sebeplerden dolayr hemen bozulabilmektedir. Bu
yiizden tirlin kayish sevkiyat sistemi kullanilmaktadir.
Uretim sahasina goére uzunluklari degisebilir. Plc
kontrol sistemi ile ¢aligir (Sekil 8.).

Sekil 8. Yas Uriin Cikis Kayisi

2.3 Kuru ve Yas Uriin istifleme Asansoérleri

Yas iirlin istifleme asansorii ana makinenin 6n
kismindan ¢ikan yas tirlinlerin iist iiste istiflenmesini ve
kuruma alanina sevk etmeye hazir hale getirilmesini
saglayan ve iriin yiiksekligine gore raf araligini
otomatik olarak kendisi ayarlayan sistemdir. Plc
kontrol sistemi ile ¢aligir.
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Kuru iiriin istifleme asansori ise iklim sartlarina
gore iki veya li¢ giin siireyle bekleyip kuruyan iiriinleri
toplama robotu {initesine alinmasina ve bosalan
paletlerin ters yiiz edilerek tekrar makineyi beslemek
amaciyla iist iiste istiflenmesini saglayan sistemdir. Plc
kontrol sistemi ile galisir (Sekil 9.).

Sekil 9. Kuru ve Yas Uriin Istifleme Asansérleri

2.4 Uriin ve Palet Temizleme Firgasi

Uriin temizleme fircas1 yas iiriinler iizerindeki
fazla pomza artiklariin temizlenmesiyle iirliniin daha
kusursuz goriinmesini saglar. Ayrica donen firga ise
her bir periyotta bos paletlerin de temizlenmesini
saglar. Uriin temizleme fircast makine ¢ikisinda, palet
temizleme fircast ise bos paletlerin makineye
giriginden 6nce kullanilir. Plc kontrol sistemi ile calisir
(Sekil 10.).

Sekil 10. Uriin ve Palet Temizleme Firgasi

2.5 Briket Tamamlama Sistemi

Kuru briketlerin (10,15,20,25 1i 6lgiilerde) tahta
iretim paleti iizerinden toplanarak biriktirildigi ve
sevkiyat sirasinda daha az yer kaplamas1 amaciyla kare
bir toplama saglayan sistemdir. Ornegin bir periyotta
20 lik briketten (200x400x190 mm) 12 briket tiretimini
18 brikete tamamlayan sistemdir. Plc kontrol sistemi
ile caligir (Sekil 11.).
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Sekil 11. Briket Tamamlama Sistemi

2.6 Forklift Gatal Agma Sistemi

Forklift catal agma forklift bicagi icin {iriin
aralarinda bosluklar birakir. Briket genisliklerine gore
briketler arasi boslugu otomatik ayiran sistemdir.
Amag ise briket nakliyesinde europalet maliyetini ve
nakliyeden kazang saglamaktadir. Plc kontrol sistemi
ile ¢alisir (Sekil 12.).

Sekil 12. Forklift Catal Agma Sistemi

Sekil 13.Forklift Catal Acma Sistemi ile istiflenmis
Briket Ornegi

Sekil 13’de gosterilen briketlerde dizildikten
sonra seritleme yapilmaktadir. Bu sayede briketler
birbirinden ayrilmaz. Briket bloklar1 ise nakliye ve
tasima sirasinda kolaylik olmasi agisindan sekilde
goriildiigii gibi alttan 2.siradan forkliftin tirnaklarini
gecirip briket bloklarini kolayca kaldirabilmektedir.
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Ve briketlerin dogrudan nakliyesi saglanmaktadir. Plc
kontrol sistemi ile ¢alisir.

2.7 Sevkiyat Bant Mekanizmasi

Uriinlerin, bant iizerine paletsiz (europaletsiz)
dizildigi sevkiyat bandidir. Briket bloklarmin st iiste
kiip sekline getirdigi mekanizmadir. Bu bant, briketleri
belirli aralikla tasir otomatik seritleme sistemi
adaptasyonuna uyumlu olacak sekildedir. Briketleri
forkliftin alacagi mesafeye getirir. Miisteri
ihtiyaglarina gore bant uzunluk oOlgiisii degiskenlik
gostermektedir. Otomatik paketlemeye yoneliktir. Plc
kontrol sistemi ile ¢alisir(Sekil 14.).

Sekil 14. Sevkiyat Bant Mekanizmasi
2.8 Briket Cevirme Robotu

Uriinler, sevkiyat band1 {izerinde giderken en iist
siradaki briketleri ters ¢eviren sistemdir. Son siradaki
briketleri cevirmekteki amag ise seritlemeye uyumlu
sistemlerde keskin briketlerin seridi kesmesidir. Bunun
icin son siradaki briketler ters g¢evrilir. Bu sistem
otomatik paketlemeye yoneliktir. Plc kontrol sistemi
ile galisir(Sekil 15.),(Sekil 16.), (Sekil 17.).

Sekil 15. Cevrilmeden Onceki Briketler
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Sekil 16. Briket Cevirme Robotu

Sekil 17. Cevrildikten Sonra Briketler
2.9 Seritleme Robotu

Sevkiyat bandi {iizerinde giden briketleri
seritlemek icin kullamlan sistemin adidir. istege bagh
yatay ve dikey sekilde seritleme saglar. Plc kontrol
sistemi ile calisir. Bu sistem otomatik paketlemeye
yoneliktir(Sekil 18.), (Sekil 19.).

Sekil 18. Seritleme Robotu
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Sekil 19. Seritlenmis Briketler
3. TOPLAMA ROBOTU TASARIM SUREGLERI

Stok sahasina alinmaya hazir hale gelmis kuru
iirtinlerin, sevkiyat paleti ya da sevkiyat paletsiz (istege
bagli) dizilimini saglayan sistemin adidir. Toplama
robotlart makineye bagimli veya makineden bagimsiz
sekilde olabilir (Sekil 20.).

Sekil 20. Makineye Bagimli Toplama Robot Ornegi

Makineye bagimli toplama robotlar1 kuru {iriin
istif asansoriinden tek tek makineye giden kurumus
iriinleri ve dolu Tretim paletlerinin {izerindeki
kurumug iriinleri sevkiyat paleti lizerine iist tiste
istiflemek i¢in kullanilir. Paketleme bitince sevkiyat
bandi ¢aligir ve forkliftin alabilmesi i¢in ileriye siiriiliir.
Bu sayede kuru iiriinler tekrar toplanmaya, paket veya
seritleme yapilmaya devam edilir. Bu sistem otomatik
paketlemeye yoneliktir. Plc kontrol sistemi ile galisir.
Bu sistemde toplama robotu makine ¢evrimine

yetismek  zorundadir aksi takdirde makineyi
bekletmektedir (Sekil 21.).
Makineden bagimsiz toplama robotlarinda

toplama robotu makineden bagimsiz ¢alisir. Bu
sistemde toplama robotu makine gevrimine yetismek
zorunda  degildir.  Aksi  takdirde = makineyi
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bekletmektedir. Alan sikintist  disinda  mecbur

kalinmadikg¢a pek fazla tercih edilmezler.

Sekil 21. Makineden Bagimsiz Toplama Robot Ornegi

Bu béliimde toplama robotlarina genel bir bakis
ve toplama robotlarin tasarim  siireglerinden
bahsedilmistir Genel olarak yapilacak bir tasarimda
asagidaki siirecler takip edilir.

eSorun ve Cozimiin Belirlenmesi

eTasarim Hakkinda Arastirma Yapma

eTasarimin Genel Ozelliklerinin Belirlenmesi

eSon Tasarim Onerisinin Gelistirilmesi

eimalat Asamalarinin Planlanmasi Yapma

eimalat Siireci

eDegerlendirme ve Test Etme

eDegerlendirme Sonucu Tasarimin Glincellenmesi

| S N — ) W— ) W— ) W— ) W W—

) <

Bu siiregler dogrultusunda yapilan caligmada
toplama robotunun ii¢ boyutlu tasarimi yapilmis ve
tasarm detaylar1 genel olarak incelenmistir. imalat ve
test etme siireci gergeklestirilmemistir.

3.1 Briket Makineleri ve Toplama Robotlarinin
Gegmisten Gilinlimiize Gelisimi

Tarimsal ve ahsap atik malzemelerini akaryakit
malzemesi olarak kullanilabilecek briketler halinde
sikistirabilecek uygun bir makinenin tasarlanmasi ve
sunulmasi, bu nedenle ¢evresel kaynaklarin korunmasi
sorununa ¢0ziim olacagl disliniilmiistiir. Makinenin
tasarimi,  silirgii-krank  mekanizmasimim  dahil
edilmesiyle hidrolik prensiplere dayanmaktadir.
Gelistirilen gesitli makineler sekil 22 [13], sekil 23
'[14] ve sekil 24" te [15] gosterilmistir.[15]
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Sekil 23. 1932 Yilinda J.Erkman Tarafindan
Tasarlanmis Makine Ornegi [14]

Tarih boyunca farkli makina gruplari igin, farkls
cbatlardaki tas veya briketleri toplamak igin is
giicinden kazang, {retimi standartlagtirma ve
hizlandirma amagli ¢esitli Olgiilerde ve ebatlarda
manuel veya otomatik toplama robotlart yapilmistir.
Toplama robotu sayesinde kurumus tiriinleri toplamak
icin personel ihtiyact ortadan kaldirilir. Toplama
robotu kuruma sahasindaki forklift maliyetini de
azaltmaktadir. Sekil 25., Sekil 26. ve Sekil 27.”de farkli
zamanlarda yapilan ¢esitli toplama robotu drneklerine
yer verilmistir.
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Fig. 1: samelric View of Briquetts Comprossing Machine

Sekil 24. 2002 Yilinda Inegbenebor Tarafindan
Tasarlanmis Makine Ornegi [15]

Sekil 25. Gegmis Yillarda Yapilmis Toplama Robotu
Ornegi[16]

3.2 Toplama Robotunu Tasarimi ve Genel
Ozelliklerinin Belirlenmesi

Toplama Robotlart genel olarak 2 eksende ¢alisan
robotlardir. 1.eksen bir sase lizerinde robotun ileri geri
hareketi, 2.eksen ise briketleri kavrayan ve sikan
cenenin yukar1 agagi hareketidir. Briket makineleri
genel olarak miisterinin alan1 ve ihtiya¢larina
dogrultusunda olustugu icin toplama robotlarmin
tasarimt da genel olarak makinelere gore degisiklik
gostermektedir. Farkli 6l¢iilerde ve ebatlarda briketleri
istifleme ihtiyact miisteri 6zelinde olugsmaktadir. Bu
makalede bir gevrimde 12 ve 18 briket lireten makine
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i¢in bir toplama robotu tasarimi yapilacaktir. Tasarim

SolidWorks ~ programinda 3  boyutlu  olarak ;f,g“;";'&';‘,’gm

tasarlanmistir.  Sekil 28.’de tasarlanan toplama ‘

robotunun genel olarak boliimleri belirtilmistir. ‘;
Toplama  robotlarinda  yukaridaki  sekilden Rl /’/

anlasilacagi ilizere toplama robotu sasesi, toplama

robotu yiiriiylls arabast ve sikma ¢enelerinden N rpAMEEDBO

olusmaktadir. Bu  bolimlerden genel olarak i g
bahsedilecektir.

TOPLAMA ROBOTU
SASEST

TOPLAMA ROBOTU
SIKMA CENELERI VE SASESI

Sekil 28. Toplama Robotunun Genel Bélimleri

4. TOPLAMA ROBOTU TASARIMI
4.1 Toplama Robotunu Sasesi

Toplama robotu sasesi yiiriiyiis arabasini ileri-
geri hareket etmesine olanak saglar. Robotun yiiriiyiis
arabasi i¢in bir sase ayn1 zamanda robotun yere basan
ve dengesini saglayan sasedir. Toplama robotu sasesi
farkli sekillerde tasarlanabilmektedir. Sase uzunlugu
tesisteki forklift ¢atal agma sisteminin varligina gore
degisiklik gostermektedir. Tesiste forklift ¢atal agma
sistemi yok ise robot 2 pozisyonda, forklift ¢atal agma
sistemi var ise robot 3 pozisyonda calismasi gerekir.
Sekil 26. Gegmis Yillarda Yapiimis Toplama Robotu Sase uzunlugu buna bagli olarak degismektedir (Sekil

Ornegi [17] 29.).

) ] Sekil 29. Toplama Robotu Sasesi
Sekil 27. Yakin Gegmiste Yapilmis Toplama Robotu

Ornegi [18] Sase genigligi ise toplanacak briketlerin
genisliklerine gore tasarlanmasi gerekmektedir. Briket
makinelerinde iriinler nakliye sirasinda kolaylik ve
tasarruf saglamak icin kare seklinde istiflenirler. 12 ve
18li briket makinelerinde, basilan briket boyutlar
degisiklik gostermektedir fakat yaklasik olarak
1200mm x 1200 mm seklinde istiflenir. Toplama
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robotunun sasesinde ¢ene kismmin bu Olgiileri
sikabilecek sekilde ve ylirliylis arabasinin yiiriiyiis
hizlarma ve c¢ene sikma agirliklart g6z Oniinde
bulundurularak ve gerekli analizler yapilarak uygun
mekanik saglamligini ve dengesini bozmayacak
sekilde tasarlanmistir.

Toplama robot sasesinde ve yiiriiyiis arabasindaki
bakim ve ariza durumlarinda kolaylik saglamasi
amaciyla yan taraflarina her alan ve yerlesime gore her
iki yone de koyulabilecek sekilde demonte bir platform
tasarlanmstir.

4.2 Toplama Robotu Yiiriiyiis Arabasi

Toplama robotu yiirliylis arabasi robotun ileri-
geri hareketini saglar. Briket makinesi ¢evrim siiresi
yaklasik olarak 15-25 sn arasinda degismektedir.
Tasarlanan toplama robotu bu ¢evrim siiresinden 6nce
tim hareketlerini tamamlayarak palet iizerinde hazir
bir pozisyonda beklemesi gerekmektedir. Toplama
robotu yiiriiylis arabasi ileri-geri yaklasik olarak 4800
mm hareket etmektedir. Sasenin hareketi icin robot
sasesi lizerinde kare teker yolu ve yiiriiylis arabasi
tizerinde 4 adet i¢ kisimlari rulmanl rahat donebilecek
sekilde yuvarlanma hareketi yapan tekerlekler
bulunmaktadir. Ayni1 zamanda robot sasesi iizerinde iki
adet kramayer bulunmaktadir. Kramayerde hareket
edecek olan pinyon disli yiirliylis arabast {izerinde ve
zamanla ylrliyiis tekerlerindeki asinmalar sonrasi
ayarlanabilir sekilde tasarlanmistir. Makine ¢evrimine
yetismesi i¢in uygun olarak rediiktdrlii motor ve disli
secimi yapilmustir. Yiriiylls arabasinin ileri-geri
hareketinde hiz ayart ve yumusak kalkis yumusak
duruslar yapilabilmesi i¢in motor kontrolii siiriicii
olacak sekilde tasarlanmistir. ileri-geri hareket icin
lazer sensor kullanilacaktir. Olasi bir ariza durumunda
veya elektriksel problemlerde ileri-geri

pozisyonlarinda durdurucu olarak mekanik dayamalar
tasarlanmustir (Sekil 30.).

Sekil 30. Yiirliylis Arabasi ileri-Geri Hareketi

Toplama robotu arabasi aynt zamanda sikma ¢ene
sasesine yukari-asagi cksende hareket etmesi igin
yataklama goérevi yapmaktadir. Cenelerin yukari-asagi
hareket stroklart iist iiste istiflenecek briket sayisina
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gore belirlenmektedir. Cene sikmalarin yukari asagi
hareketinde genellikle hidrolik sistemler tercih edilir.
Fakat yapilan tasarimda yukari-asagi hareket tahrik
sekli olarak rediiktérli motor olacak sekilde
tasarlanmigtir. Bunun sebebi ise hidrolik sistemlerin
daha pahali ve bakimlarinin zor olmasidir. Yag
kagaklart ve hidrolik tesisat ¢ekim zorluklar1 goz
ontinde bulundurularak rediiktérlii motor tercih
edilmistir. Hareket zincir dislileri iletilmektedir.
Makine c¢evrimine yetigmesi i¢in uygun olarak
rediiktorlii motor ve disli secimi yapilmistir. Yukari-
asagl harekette yataklama i¢in rulmanli kestamit
malzemeden yapilmis dayama tekerleri kullanilmustir.
Yiiriliyiis arabasinin yukari-agag1 hareketinde hiz ayari
ve yumusak kalkis yumusak duruslar yapilabilmesi
icin  motor kontrolii  siiriicii  olacak  sekilde
tasarlanmigtir. Yukari-agsagi hareket i¢in lazer sensor
kullanilacaktir. Olas1 bir ariza durumunda veya
elektriksel problemlerde yukari-asagi pozisyonlarinda
durdurucu olarak mekanik dayamalar tasarlanmistir
(Sekil 31.).

Sekil 31. Yurlyus Arabasi Yukari-Asagdi Hareketi

4.3 Toplama Robotu Sikma Ceneleri ve Sasesi

Briket makinelerinde  briketler ~makineden
ciktiklarinda kalip duvarlarindan dolay: briketler arasi
2 ceksende bosluklu sekilde ¢ikarlar.12li briket
makinelerinde kare bir istifleme elde etmek igin
briketler tamamlayici sistemden gegerek 18 brikete
tamamlanir. Bu durumlarda bosluk tek eksende
meydana gelir (Sekil 32.).

Briketleri toplarken bu bosluklar toplama
robotunun sitkma g¢eneleri sayesinde sikilarak toplanir
ve {ist iiste istiflenir. Toplama robotu sikma ceneleri
briketleri 2 eksende sikan 4 adet ¢eneden olusur.

Ornegin bir ¢cevrimde 18 briket basan bir makine
yani 18li briket makinesi 190x390x190(genislik x
uzunluk x yiikseklik ) boyutlarinda toplam 18 adet
briket toplanmasi gerekmektedir. Toplanacak {irtin dis
Olgiileri asagida gosterilmistir(Sekil 33.).
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Sekil 34. Toplama Robotu Sikma Ceneleri Ve 3d
Gorinuma

Toplama robotu stkma ¢enelerini yataklamak igin
lineer kizaklar kullanilmistir (Sekil 35.).

Sekil 35. Lineer Ray ve Arabalari [19]

Lineer ray arabalar dogrusal bir diizlem tizerinde
hareket edilmesini saglayan makine ekipmanlaridir.
Lineer ray ve lineer arabalar birbiriyle etkilesimli
olarak ¢aligmaktadir. Lineer araba iizerinde yataklanan
Sekil 33. 18li Briket Makinesinde Bir Cevrimde Cikan 4 misket yardimu ile lineer ray Uzerine sabitlenerek

Briketler Ogileri asagi-yukari, ileri-geri hareket islemleri
gerceklestirilmektedir.[20] Bu kizaklarda agir yiik s6z

Toplama robotu sikma genelerinin = agihm konusu ise temel olarak makara yuvarlanma elemani
mesafeleri  briketlerin  genislikleri gbéz Oniinde kullanilir(Sekil 36.), [21].

bulundurularak ve briketleri i¢ine alacak sekilde ve
gerekli paylar verilerek hesaplanir. Toplama robotu
stkma ¢enelerinin tasarimi farkli sekillerde ve
mekaniklerde yapilabilir. Cene sikma hareketlerini
yapabilmek i¢in yataklama ve ¢eneleri hareket ettirmek
icin bir tahrik sistemi gereklidir. Karsilikli ¢enelerin
esit ve dengeli ¢aligmast i¢in ise ayrica bir dengeleme
sistemi olmasi gerekir. Aksi takdirde ¢ene sikmalar
briketleri merkezli sikmayacaktir. Bu tahrik sistemi
piyasada genel olarak hidrolik yapilmaktadir. Fakat
calismamizda ve projemizde sikma geneleri farkli

sekilde tasarlanmistir. Sekil 34.’de tasarlanan robot
stkma geneleri goriilmektedir. Sekil 36. Sikma Ceneleri Yataklama Tasarimi
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Karsilikli iki ¢enenin dengeli ve esit bir sekilde
kapanmasi saglamak i¢in ise dengeleme sistemi olarak
zincir baglantisi tercih edilmistir. Karsilikl iki ¢enenin
stkma iglemi i¢in hidrolik sistemlerin pahalt ve bakim
zorluklarindan go6zoniinde bulundurularak —gerekli
hesaplamalar yapilmig ve stkma ¢eneleri i¢in pndmatik
pistonlar tercih edilmistir. Cene ag¢ilim mesafelerindeki
ayarlar i¢in pnomatik piston uclarina ayar yapabilmeye
olanak saglayacak sekilde parcalar tasarlanmistir
(Sekil 37.).

Sekil 37. Sikma Ceneleri Pnomatik Piston Tasarimi

SONUG

Bu ¢alismada genel haliyle briket makineleri ve
ekipmanlar1 hakkinda bilgiler verilmistir. Yapilan
arastirmalar ~ sonucunda  ge¢misten  giiniimiize
robotlarin tasarim asamalar1 incelenmis ve suan ki
teknolojiyle tasarlanmis robotlar g6z Oniinde
bulundurulmustur. Yapilan caligmalar sonucu briket
makinelerinde briketleri toplamak ve st {iste
istiflemek icin toplama robotu tasarimi genel olarak
anlatilmis ve tasarlanmistir. Gerekli arge calismalari ve
testler sonucu tasarim giincellenip imalat asamasina
gegilecektir.
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DESIGN OF ELECTROMECHANICAL AND
PNEUMATIC PICKING ROBOT FOR BRIQUETTING
MACHINES

The need for briquette machines is increasing
day by day in line with the increasing labor costs and
production speed needs of our country. The briquette
machines have been shaped as collection robots that
transfer the prepared briquettes from the production
pallets to the pallets and make them ready for stock or
transportation. The collection robots provide the
arrangement of dry products ready to be taken to the
stock area. In this study, firstly literature review about
briquette machines and equipments is done. Then,
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considering these principles and working logic, the
design of the collecting robot which is suitable for
electromechanical structure and which contains
pneumatic clamping jaws is explained in stages.

Keywords: briquetting machines,
electromechanical, pneumatic, industrial design
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