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ETKK BEYAN VE ARAKTIRMA FONU DESTEJ!

Kocael i i niversitesi Fen Bilimler:i Enstit
hazérl adéjéem bu tez/proje -alékmaseénda,

-Bu tezin/projenin bana ait, °zg¢n bir -aleé
-¢Cal eékmamén hazérl ek, ver.i topl ama,, manal i z
akamal aréenda bili msel eti k il ke ve kurallar
-Bu -al ékma kapsaménda el de edilen t¢gm verdi
kaynakl ara kaynak-ada yer verdijimi,

-Bu -al eékmaneén Kocael i l'ni Merpgazelséemdnipm o@if
kull anél arak Fen Bilimleri Enstite¢egse' néegn be
-Kul l anél an verilerde herhangi bir tahrifat
-Tezin/ Projenin herhangi bir b°l ¢iméegneég bu ¢n
birtez/ proje -alékmasé ol arak sunmadéj] émé,

beyan ederim.

[X]Bu tez/proje -alékmasénén herhangi bir .

maddi / alt yapé destefji il e destekl enmemi kt.
[ ]Bu tez/ proje -al ékmaseé kapsdiglene nd a ¢
maddi / alt yapé desteji al enarak ger-ekl exkt.i
Her hangi bir zamanda, -al ekxkmaml arumun gi | i y
saptanmasé durumunda, ortaya -ékacak t¢gm o a
bildiririm.

(Kmz a)

BAYRAM KESMEN
(¥Jrencinin Ade S



YAYlI MLAMA VE FKKRK M} LKKYET HAKLARI

Fen Bilimleri Enstit¢gse¢ taraféndan onayl ana
her hangi bir késméene, basél #evakajletar dril
kokull arla kullanéma a-ma izninin Kocael:| |
il zinle | niversiteye verilen kullaném hakl ar
kal acak, tezimin/projemin temaknéakin yal é&dkam
(makale, kitap, I|isans ve patent vb.) kull a
Tezin/ projenin kendi ©zge¢é¢n -al éekmam ol duj ur
ve tezimin/ projenin tek yetkil:@ sde per b i ol d
alan telif hakké bulunan ve sahiplerinden
metinlerin yazélé izin alarak kull andéj] émé
et meyi taahh¢gt ederi m.

Yeksek®jJretim kur uhbBuinsgasrtasf €Tnedzd ne ryiany éEn leakntarno r
Topl anmaseé, D¢zenl enmesi ve Erkapsmaméncd ma
tezim akaj éeda belirtilen kokul |l ar haricin
''niversitesi K¢t éephanel eri A-ék Eri kim Si st
[ JEnstite¢ y°netim kurulu kararée ile tezim
tarihinden itibaren 2 yél ertelenmicktir.
|:|Enstit<; y°netim kurulu gerek-el:i kar ar é
mezuniyet tarihinden itibaren 6 ayert e n mi Kt i r .
[X]Tezimiprojem ile ilgili gizlilik karareé

////////
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¥NS¥Z VE TEKEKK! R

Bu tez, temi zIl i Kk k©) edé sekt°r¢gnde, rul o
end¢gstriyel rulo tipi temizlik &€OCkédiéet kled ma
mal z e me °mr ¢ng¢ artter mak ideneysel- gé e Kenlall ek €1

i -ermektedir.

Tez -al ekmam 1 -1in bana destek ol an daneéxr
MAKARAC) ©ga -al ékmalarém boyunca iktiya- d
ve ekipman konusunda destek veren ULUS&)¥sinev e k éy met | i mes ali ar
-0k t ekekkAyrr eéedereiffmti m hayateéem ve t ez -
destekleyerk €é y mek il m Mer ve KESMENOGE, biricik ail
minnetlerimi suna € m.
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SKMGELER VE KISPKZMAKAR

Hata d¢gzeltme faktoOor g

S¢rtéenme Tor ku, (
Toplam k¢t e, (kg
Yer -ekisf) i vmesi , ( m/
S¢rtéenme katsayeéeseé,

N m)
)

: Mesafe, (m)

Mot o kW)G¢ ¢C ¢ , (
tékek Devri, (d/d)
- Verim,
Mot or miline indim9enmik

D°nen k¢tlenim?)atal et mo

: Motor devri (d/d)

D°nen k¢tlenin devri (d/

: Motor atalet momenti (kg?)

: Toplam Motor Atalemomenti, (kgn?)
: Gerekli Tahrik Momenti, (Nm)

Ketl e, (kg)

Hi dr ol i k piston uygukuavetgN i
: Gerekli Motor Momenti,

Hez, (m/ sn)
:verim

¢ap ( mm)

K- -ap (mm)

Yarée -ap ( mm)

: Yuvarlanma direnci, (mm)

Konvey®°rg¢n yatayla a-éseé
Rul man s¢rtegnme direnci
Konvey®°r motor g¢c¢ hesa
Kayék Boyu, ( mm)
Temel Y¢ék Faktor ¢
Genel Y¢ék Faktor ¢
Hez d¢zeltme Fakt

[0} r C

Uygun kayéek geni k!l ifjJi do
Kayék geniklik belirl eme
Geni kl ik, (mm)
: Kesme gerilmesiMPa)
: Kuvvet, (N)
Kal an kKkerit beé-ak °mryg,
kerit bé-ak baklangé- ge
:Son kerit bé-ak geniklifji

Kal an °m¢gr (saat)

: zaman, (saat)

kerit bé-ak °m hesapl a
(

r
Eksenel y ¢ ko, N)



O Radyal y¢k, (N)

Q : Kat sayé

0 :Dinami k takéma sayésé, (N
0 ¢al ékma ¥mrg¢, (Saat)

@ Yk¢akt say el ar e

KISALTMALAR

GSM ‘Metrekare bakéna gram
Acc Percen Hézl anma y¢zdesi

Dec Percen :Yavakl ama y¢izdesi

Dec : Azalma

Acc Time HézIl anma

Dec Time : Azalan zaman

Acc Movement :Héz|l anma hareket.

Dec Movement :Yavakl ama hareket.

rpm :Daki kadaki devir sayésé
Ar-Ge CArakt@almakt i r me

Xi



END! STRKYEL RULO TKPK TEMKZLKK KAJI DI K|
TASARI MI ve KESME SKSTEMKNKN ANALKZK

¥ZET

Doju Marmara KOjJét Sektlrkempnpden@&@lf®®°bien204d
k©j edée ¢retil mektedir. Ayné rapordaki %3 0|
cretim miktaré 900 000 tonun ¢zerine -ékmeéet
bir késméné end¢striVepl wuhiozmetpli eroil ukd wm uml
mer kezleri, hastaneler, fabrikalar, kamu ve
ol arak end¢striyel rulo temizli k kOjetlaré
Rul o tipi endg¢gstriyel t emiézlbiok ikn©jhéad & n¢dreektii
k©j edéné son kull anécéya hazér hale getir me
temi zIli k k©j édé bobini, son kullanéceée kull a
haline getirilerek rulo tipi kesme makinesindé di ml ener ek t ¢keti ci kul
getirilmektedir.

End¢gstrivyel rul o tipi t emi 2diilki md @jméed éi kd ream
i -erisinde yer alan bazé °nemli kritik soru
bileme sistemidir. Buetz i n a madaiel, i rklesme sorunl aréné -°z

kesim yapél masé ve kKerit °mr¢gnegn artteéeréela
mal zeme °mr¢ngég arttérmakter .

Bu -al é&kma kapsaménda endz,striyeslarréurhéo ithiei
kesme sisteminin analizi yapélarak prototi |
-izim programénda makinenin tasaréemé ger -elk

stati k ve ge-me (interface) analdiaz lyarmiél map

deneysel -aléekmalar ile karkeéel aktérél méek ve
ol ar ak, Kerit °mr ¢ %17 artérelméK, ver i mli
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INDUSTRIAL ROLL TYPE TISSUE PAPER CUTTING MACHINE DESIGN
AND ANALYSIS OF CUTTING SYSTEM

ABSTRACT

According to the 2016 East Marmara Paper Industry report, 812 000 tons of cleaning
paper was produced in Turkey. Based on 3% production increase projec¢hieneport,

the production amount in 2020 has exceeded 900 000 tons. Industrial roll tissue papers
constitute a large portion of the tissue paper types prodikegiare extensively used in
shopping malls, hospitals, factories, public and private compaigings and similar
places where services are provided.

Production lines that produce roll type industrial tissue paper make the tissue paper in the
form of a bobbin ready for the end user. In this liffege semiproduct tissue paper bobbin
isturnedim o0 pr oduct s cuadr usagd diaiméter gnd bobbim widtie thg
products are sliced in an industrial roll type tissue paper cutting machine and brought to
consumer size.

Some of the critical problems experienced in the cuiirgng processs areunwanted

strip tensiondesign of strip blade and sharpening systéhe aim of thesis is to solve
cuttingslicing problems for enhanced cutting quality and to increase efficiency of slicing
process and strip life.

Within the scope of this studyesdign, analysis and prototype manufacturing of the
industrial roll type tissue paper cutting machine are realized. Autodesk INVENTOR 3D
CAD program was used to design the machine and by static analysis was conducted by
FEM and fit analyzes were performed the same prograrfihe results were compared

with experimental studies conducted in the field environment and validity of them were
proved. As a result, a machine with a productivity that is 20% higher than its peers,
increased life of the strip by 17%as been designed, analyzed and manufactured
according to scientific principles. Tvenpiricalformulations are developed to determine
remaining strip life.

Keywords: Computer Aided Design, Industrial Roll Type Cleaning Paper, Cutting
Machine,Static Analysis, Finite Element Method.
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1. GKRKK

Toplu hizmetlerin sunulduju al ékverik mer k:
Kirket binalaré ve benzertprylkol eechezliok uhk©
kull anél maktader . Doju Mar mara KOj ét Sekt?©
812000t on temi zIli k k©ojéedeée ¢retilmiktir. Ayneée i
2020 e k i creti mMmOMi Ktoanruen Q@CEri ne -ékmexkter.
tiplerinin b¢gyék bir kés mé BarakeHve gjs.t,r.i2y0el0) r u

Rul o tipi endg¢gstriyel temizlik kO] édé ¢reti
k©)j eédénée son kull anéecéya hazeér hale getir me
temi zIl i k k©]j édée bobini, sopeanikwlliljainrece, kiull d g
haline getirilerek rulo tipi kesme makines,|

getirilmektedirAktepe, K. (2011).

End¢gstrivyel rul o tipi t emi 2zdiilki md @jméed éi kd ream
i -erisindezeyeYnearlan kkra ti k sden kaynhkiaman Ker it
kopmalar Ker it bendpanéknynagkbanama veibileind ekt i r m
sistemidir. Bu tez- al é K mkasnednidlai ml e men s o % nepeh kadit@in é

kesim yapel mas@rhkrveagndréihte d ematrémemi Byl el i kI ¢

diliml eme ikleminin veaimériél mmékwver sarf mal

Butezak a] €éd adiyjpe@rl gmher den ol ukmaktader.

Bl ¢gande2 temi zIli k kO©]jéde ve endg¢staleriy el rul
ha&k k énda bil gi lyepélinméek liiltgeirlait ¢-radBe€lkgnal 30 e y e
End¢striyel rulo temizli k kO©jéedé makinesi nc

el emanlahreémdinsIm k hesaBl°d man a4roé -ey kpeg B md kbt ene
i Kl eminin yapél masénda kmilkti Ri Ankemegisaay @r c
sati k anal i zi B°%legmBeuldlgeuxltairr i ¥ di .T akedme k ma k &
sistemindeki problemler ve °ng°mge- Saymsmdd
ve deneysel- al é k mal ar deneyseb- kal | eekktmarlialrdi sonucunda
bul gul arl a sayeésal i dnicleel ne ned leg u | sBotnl ugcraurnkdéal aek
Sonu-nerei |¥er késménda tezin KRaekel ae sygul a

geli ktiril mesi i -in araktérma °nerilerine vy



2.END! STRKYEL RULO TEMKZLKK KAJI DI ! RETKM M/

2.1.Temizlik k©] & d &

Temi zIli k k©j édé; sert ve yumukak aja-1Ilarén
cretitlteami.zIBiik k©f édé i -in olukturma prosedyg.
ve ésl atmayé, su tutma sénéréné g¢-1lendir me
veya bilekenler ekl emeyi ve son ol arak ger

edl en temizlik ko©jéedée b¢gyéik bobikelRédd®des ar é1 ¢
temi zIl i k k©)jédée bobinleri 00220t. Or0i0l nkkkt ar as &
deji ki klik g°sterebil mektedir.

b

kekRil.] Temi zIli k kO©]j é&dé bobinleri

Yar e ma mu | hal i ndeki bobinler temi zl ik k €
t¢eketicinin kull anéeména hazeéerl anmaktadér . L
i Kl evliere g°re dP°n¢gkegm -éktése ¢r¢n; pe-ete

temi zIl i k k©jede, tuvalet koO©]jédé gibi farkl e
hitap edecek farkle formlarda imaedinek i k kOj

i stenilen formdaki créne uygun ¢gremulm hatt é
bobin kull anmak gerekmektedir. Kull anél an
dojrudan etkil emektedir. Bu kapsamda far kil
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kekiddtge steril diiji gi bi -%z9g¢ malaminasgdner i nde

maki nesi nehegrelidkij iknedte bi rbirine tutkal vaseé

online olarak akaretmi z | i k k©] édé ¢zerine gofraj baskeée

Lami nasyon makKkeliddit e- égkPapuadenrdigl;edeseni nin Kk:
czeriekartalgani ebbjinde 2 katlée temizlik k¢

etmektedir.

kelkRdIGofr aj silindiri ve ¢zerindeki k
Sargé Makinesine ulakan 2 katlée desenli kOj
etraféena sarél maya baxkl aneéer. Kstenilen -ap
ger-eklexktirilerek ko©jet kesilir.
Sargé Makinesi -éekekemasayr dodti mafgéema kg aif &linr
katl e, ucu a-€eék rulo temizlik kO©jédeée bul ur

geni Kl iJinde fl deod edlidgredle 6@ i g hektbdrk € h

(70
e

kelkb!l Bobin halinden istenilen -apta | og



Loghal i ndeki créenegn u- tutkall ama makinesi nd
vasétaséeyla yapéktérélarak kapatél ér. Yapeéecx

tut kal én Buigrmuinhaadta aire€il e r .

Ak ¢megl at °kesmenaignessa rnéen ul akma s¢rel erini uzat a
sajl amaktadér. Kesme makinesine ukleakkian | oc¢
2606dga® st egiibidi fiketicinin kullanéména hazér

k e kz6l Kesmedi | i ml e i kKl eminden sonra t¢gketici
créenloer

22Endg¢gstriyel Rul o Temizlik KO édé Kesme Ma

Tipi k bir endg¢striyelkerkurd deentdesngitzrliiyke | k @jud doé

k©j edée kesme makinesi g°sterilmicktir. Bu ma
|l og halindeki crénl er gel mektedir. Kesme K
1) Log halindeki créenl e kebamealmlha&ir aedigkerzer
2) Ktici askerl er, kanall ara d¢gken ¢réenl er
kadar bojazlara iter ve durur.

3) Bojazlar i-erisine giren ¢reéegn, tutucu pa



4) Kanall aré ve bojazlare gzetni rbdee af @me&yan
y°n¢gndgeeriil emrareket ederek kesme ikl emini ge
5) Kesilen ¢r¢gn sonrasénda |l og; i1tici asker
tekrarl aneéer .

itici Askerler

Bogazlar ‘
Tutucu Parcalar

keRi7ZIEnd¢striyet®) edbeokeemezmaki kesi

Saha -al ékmalarénda kull anélan enddgseoriyel

1 300 arasé rulo keklindeki temizlik kOjétlar én:¢

Makine tasarém sistematuipjliamdenakam-edlearn greu pradr
hatténé olukturmaktader.

23 Endg¢gstrivyel Kesme Makinesi Stati k ve Ge-m

Bilgisayarl arén hayatéemézeée girmesiyle Dbirl
tasarém esnaseéenddia nmeosdie lilnekr@nné tdeosjtmukt ur . Mg
bil gi sayar destekl. m¢hendisli k yazeéel eml ar é
Bilgisayar ortaménda ger-eklexktirilen anal

edil er ek uygun tasasamémamaletradcd&rd e k Ki kiell meys



s¢re-lerinde zaman harcanarak tasarémceéneén
ortaméenda testler ger-eklextirilirdi. Bu t
tasarém ve imal atzeinkldojir ut ekamuduwua ne&lrdie . e tBmae
testler sonucunda sayeéséz protGdip&ekjud | aneé

-al ekxkmal arénda zaman ve maliyetlerin akeéeréeé

Géenegmegzde bil gisayar dest erkd i s anyeheinmdd es,l | kKat

madd.i kayép yakanmadan, tasarémé bilgisayar
uygulamaya koyupst at i k Ve ge- me analizl eri yapr al
d¢zeltil mesine ol anak safGearn@BaktradexmaYape@l
hezl e ve d¢kegk maliyet| sonu- alénmaséneé s
Bil gi sayar ortaménda ger-eklextirilen tasar
ge-me analizleri de ger-eklextirilebil mekte
geek hayatta uygulamasénda kullaném g¢gvenld i
Bu -alékmada bil gi sayar ortaménda ger -ekl ex
m¢hendi sli k yazéel emé programénda omtik- ekl ekt
analiz ve dinamik s m¢ |l asyonl ar (ge- me analizleri) g

ortaménda tasarém akamal aré tamamlanan maki
stati k analiz uygulamasé yapélarak; aksamda
farkl é kuewdal earaz kalacajé gerilmelerin
sonrasénda par-alarda meydan gel en deji ki ml

edi |l mesine olanak sajl améexkter.

24Li terat¢rde Yapeéelan ¢al ekxmal ar

Bil gisayar ortaméendaaB®dmemodel - eokllaerkatki r i | e
yapél maséendaki ama - , prototip i mal at e °nc
uygunl ujunun kontrol ¢n¢g yaparak, tasar emeéen
kazancé ve maliyetlerin azal masé sajl anmakt

End¢striyel Rul o tipi temi zIl i k kO] é3dé kesm
boyutuol arak =-izilir. Kritik mekani k sistemle

°ng°r¢ model |l eri ol ukturul ur. Ol ukktveir ul an ¢
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nemati k analizler ger-eklextirilir. El de
erinde karar kél éneér. T¢ém grubun tasarém

ruz kalan t¢gm °gelerin stati kKl uankaolnitzriolt e

[ T T Anali z sonu-Ilaréna g°re gerekl:i d e
nzer. maki ne aksamlaréna ait tasarém ve a
X. ve dijerleri (2013) topr akneéink | esniea tmakk
di nami k bée-ak eksenini analiz etmek i -
formasyon el de edebil en sonl u el emanl art
'l anméxkl|l ardeéer . Si m¢gl asyon sonu-1|l aréenén |
mi ikl .er dSi m¢l asyon sonu-1I| aréna g°re - al

r-eklexktirmikl erdir.

I v i K.¢. (2017) bilgisayar destekli tasar
ati k anali zini ger -ekl ekt i r mi K tdizayn Bu - a
il mi kK yeni tip bir bé-ajén statik -°2z¢ml
nlu el emanl ar, kontr ol edil ebilir bil exke
zmek i -in olduk-a etkili bir yb%int ekne ko !l dduej
'l anél abil ecejini tespit etmi ktir. Bu y?©°
tegrasyonu tasarémcélara zaman, i K- 11Kk
jl adéjéne ve d°ner bé-akl ar &n od raljiumniu me
l'irl emi ktir. Ayr éca bil gi sayar ortameéend:
l' 1l anél an 3 mal zemenin her birinin mekani k
masé nedeniyle piyasa kokull ar ékhira daha
antaj olacajénée bu kekilde tespit etmikti
d¢striyel rul o tip kesme makinesi i -eris
erinde olukan gerginlikler ve «kKerit be-a

-ak ¢zerindevel uabhekmatéahRhadaénda kKerit beé

-al ékma kapsaménda -al éxkxma ortaménda ge

0
QO

ortaménda benzer maki ne aksaml ar e iz

|l unmakt adér .

o] J. rveridi (016) Kerit testere be-aj e

rKkél aktéeréel maséné ve anali zini ger - ekl ekt



titrekim yer deji kKtirmesinin testere mi | i

parametreleb aj | € ol duju tespit edil mixktir.
Kalincovsgpl dsti(RODOf)or masyon i kKleminden son
mekani Kk °czelliklerininVYamallari nial grema e kloa

mal zemel erin Kerit tesiterdekbédajiéniéekhl mekamni

kerit testerenin haddelenen késémlaréenda ar

Schajer G. S. (1984) dairesel vV e Ker it t es
i nceleyerek bé-ak gerdkrmpenmifmrmaheengi i g+ &
s¢rdegrmek 1 -in s¢grecin et kildi bir kKkekil de K
Kur atane, F. (2010) Daire testere ¢zerin
dejerl endir mek, haddel eme dbdbjealgerdekah a@n
dej i ki kIl i7]i kull anmanén esas ol dujunu kabul
ger ekl i modl ar kull anarak dojal frekansl ar é
bir uwuzaysal filtreleme tekniji ile ilgili -
Fuj éwar a, K. (200Randikemrei tt etoadtkerel arrwmlko A
denkl emlerini g¢-lendirerek ana-perdeme et mi Kt i
ge-i kinden sonra birikemegedainirimemgmi-kkame ek
mi kt driégnreéer biri kimi olarak ifade ederek Ayr
i fadesi i -in de uygul améexkter. kerdetmet est er ¢
noktaséna kadar ol an mesafe ile kerit test
mi kt ar @énén maksi mum, mi ni mum veya séefer

belirleyerek a-éja kovuktur muktur . kerit te
mesafede gerilim miktaréné veya tepe seéert
karmaW ai -in bir ayarl|l ama prosgegdirogel i ktlier
teori k ol arak bu prosed¢grl e kontrol edil ebi
Fuj éwar a, K. (2002hb) t ar af & rgdranen teogsmih i Kt i r i
ge-erl i 1 i7J1i, bli irndmo ded ] rdielnaerymeé kt teéme. Ger - ek
bu teori il e a-ék bir Kekil de a-é&kd anabil
gerdirme kuvveti aktarem katsayeéelaré tanet é



Khramshin, VR. wegrdklier ¢ ema kd(e2®alnee)d es ecctackma t
gerginlik kontrolg¢ 1 -in elektrik ve mekani

ger-eklexktirmicktir.

Zhoafang J. ve dijerleri (2017) yé¢k alténda
sistemlerinin et ki si szerine -al ekxma ger -

be-ajénén enine titrekim yer deji kKtirmesi,

kul lraanké ltaopl anméxkt ér . Bu veriler kapsaménd:
deji ktirme verileri analiz edilerek kerit t
yer deji ktirmesinin dej i ki mi g%zIl eml enmi K
fakKterri nin ve en iyi -alékma parametrelerini

g°stermektedir.

10



3.END! STRKYEL RULO TKPK TEMKZLKISARM JII DI MAKH

End¢striyel rulo temizlik koOojedeée kesme ma
proga mé kull anél ar ak 3 boyutl u ol ar ak yap¢
-al exmal arénén yapél maséyla bakl amaktadeéer .
-%z¢m ve metotl arén | iterater ve patent t a
kay et Il ncel enir. Elde edilen wveriler kapsa

-al ékma g¢c¢ ve Kartname dojrultusunda ya

yapél maséna karar verilmiktir.

Tasaréem esnasénda -izilenthaeempaveauypboyan
I Kl em gi bi spesifik bilgilere sahip ol mak:H
yapél abil mesi, dijer par -alarl a mont aj i K
kaybol masénéen °©°n¢gne ge- i | esewwrilmektedin Adres i st em
sisteminde ©par-alar, grupl ar é; grupl ar i S €
Zzamanda par - a .St eéne i mal at eshaseénda I

mar kal anmakt adeéer .

Kesme Grubu

Besleme
Konveyor
Grubu

Bogaz (Tutma) Grubu

Cikig Konveyér
Grubu

k e

M
o
M

kelBil.I End¢striyel rulo temizlik kOoOj
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kek3ildde g°steendidtiiyea@li brulo temizlik kOojeé

gruptan ol ukmaktader . Bu gruplar ¢r¢é¢n akex
grubu, kesme grubu v& klexnvey®°r grubudur. T¢gkefici k ul
2800 mm boyundaki l og halindeki rul ol ar b
kull aném boyl aréna getiril mektedir.

31Besl eme Konvey®°r Grubu

Kesilecek ¢reéegnlerin (Lmog) mikheign t g eré---edfriae kinmei:
tabl aag@lahar ek etbeseltetme] i konvey©°rikeka&3are nokt
gesteri lAlghnt,é it ®r den egseilm ni -¢irng N egli eamek k o n \

indiril mesi pn°mati k silindirler (2) yar dé
silindir veydhaval kégeeéel adkdnl 3) nayarll am&n
i ndirme kolundaki Kodamnumpa@azies Kanmk €i ldayaynar Isa
kol undaki ¢r ¢ nlerd5ile iaKipedilmektedoBt eossleelme konvey©°r ¢n

cré¢n¢g kéelavuzl amasé yan destek saclareé (6)

g°re ayarl anér .r gn7¢)n Bdeosll velmek ktoankviebyi® sens©r |

kelB2.| Besl eme konvey®°r¢, ayar nokt al

12



Loghal i ndeki crénler besl eme konvey®r¢gnde ye

d¢kt ¢kten sonra i tici par -alar (3) vaseétaseé
(1), Kase (5) czerinde yer al an ' i neer
konumMm andéer él mékt ér. Kesme esnasénda Motor (7

ve kasnak (10) sistemi sayesinde tabla saja

(g™

\ J‘}
%
‘bl
1 ‘%
kelBB.1 Besl eme konvey®°r¢ kesme har ek
kelkBBAtge® st eraibll @an ¢zeri nde yer haallanndkeaknial¢lragrn ¢l

bojaz grubuna ¢gajyralare(llgteserviocmotor (2)

ettirilerek kontrol edilmektedir.

kelkBB.l6tset egr®i | di ji gibi servo motor (2) - é&k=ercx
kasnaklar (4) ve bu kasnaklara (4) bajle o
yer alan kasnakl ara (6) bajl edeéer . Ktici p a
kKa®d erinde (7) yer alan |l ineer raylar (8) ¢z

par-alaré (9) ¢zerinde y-gerihaecketadebdmeldedia | ar (1
Tahri k kayéeklarénén (5) bajksgiodeujuikayeear

13



(1) bajl é ohbdujukpsgpe hlekdikdetge? stbhoryiulnaial i 0
hareket etmektedir.

kelBdhl Kti ci pogaerr-ia | haarréenk eitl emeik ani z mas é
32Bojaz Grubu

Loglarén kesim esnasg&Entd av-deugéwl dPjl w nd reu p tnudre.
fréenlerin tutul masé&ekddbtge? stdteyel embdestedk | p

sajl anmaktader . Kesim esnasénda al't (1) V €
pn°mati k silindirler (4) yamdéméyla ¢réng s
Alt v e yan bojazl ar én ar a mesafesi gi ri«k v
ayarl anmaktader. Ayné kKekilde ¢st bojazl are
volan (7)) yardéméyla ayarlanabilir. Yatay |
ayarlanabilir.

Kesil en Sréneén dé¢zgeén bir yé¢ézeye sahiop ol
°nemlidir. Bojazlar kapatéldéktan sonra ¢r ¢

ol mal éder .

14



kelBbl Bojaaygruboktal ar é
3.3.Kesme Grubu

Log halindeki créenlerin kerit bé-ak vaseéet a
getiril dk ¢ k3iedgdepbtesiteruki kasnak arasénda gerdiril
Ker it be-aj e; bojazl ar taraféndansold ut ul an

hareketi sayesinde ger-eklextirir.

Denge ve Gerdirme Mekanizmasi

Ust kasnak

Serit Bicak

Bileme Mekanizmasi

kelBB.IEndg¢strivyel r ul og rkuebsumemenkaaknii nzensail akreeés
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kerit bé-ak, ¢st kasnajén pn°mati k ikkontroll
kasnak araséna ge-irilir. Daha sonra ¢st
be-ak gerdirilir. D¢keke deeti rdeb&aahnak! Bas
gezme yapmamasé 1i-in denge mekanizmasénda
radyal k¢resel kaymal & yatak ¢zerinde ¢st
-al @ékma esnaseénda bajl é& oplrdoufjiul ek adsonjarkul ah e r¢
térmanma i steji ol uktur maktadeéer. l'st kasnaj

sayesinde kKerit be-ajénén kasnak ¢kzeekriilnde ¢
376 de Denge veek aQeirzdmarsriee KRB d°egndd eelre me Mekani zn
Kesi gngGhg gPsteril mektedir.

Ust Kasnak

Hareket
Yonii
Dengeleme Motoru

Bronz
Klavuz

Hareket
Yonii
Bronz
Klavuz
Yatak
Dengeleme Hareket i Radyal Kiiresel
Aktarim Yatagi : Kaymah Yatak
Hareketli
Sase
Gerdirme
Hidrolik

2 Bronz Klavuz
Plstonu Yatak

kelBi7.Denge ve gerdirme mekanizmasé Vv
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Konik Makarah
Rulman

Kasnak

Vidah Mil -
Baglant:1 Mili

Konik
Makarah
Rulman

Radyval Kiiresel
Kaymah Yatak

kel3Bl Dengel eme Mekani zmasé Kesit GP°

k e k3190 dlalememe kani zmasé ve °©°gel eri gosteril mel
-al ekma esnasénda ger-eklexktirilmektedir. B
yapél makt ader . Bileme taklaré (1) ve motorl

st tablanén (4) alteéenda siste@iblok@keyan b

altena bajlanan arabal ar (6) vasétaséyl a a

czerinde hareket kabiliyet:. kazandér makt ad
silindirin (9) strok sonu ky¢raensmealk trmafegal B(
sayede pn°matik silindir (9) strojunun a- €
cste¢nde yer al an ¢st tabl a ( 3)eri haeket ( 8) ¢ Z
etmektedir. Yapénén ileriye doijtr béhaf&lkat (€
temas ederek bileme i kKl emini ger -ekl exktirir
bil me taklare (1) geri -ekilerek bil eme ikl

kerit bé-ajenéen (11) geni késpalmhktabétemBus
n

sonrasénda bileme i kleminin ger-eklekebil me
Kerit bé-ajéna (11) dojru ilerletilmesi ger
Bu hareket; Alt tablaya (7) bajlanan vidal e
ettirilmesiyle ger-eklextirilmektedir. Al t
si st emi takéyan ana Kasede ( tger) hargketr al an

ettirilmektedir.
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k e BB.Blememe kani zmasé ve °geleri
34¢ekéek Konvey®°r Grubu
Kesil mik ¢réegnlerin makinadan uzakl akt éreéelm
masura etraféna skeakdllddarn@aeani mhkkn&kLijredle&, s a
halindeki cré¢ne ait form g°sterilen formdal
hal e getirilecek olan ¢reéegneéegn her ik ucund
sebepl e | ag nha&leismtkee kbi® I¢gmesi ne girmesi nde il

yé¢zeyleri degzgen hale getirilir. Daha sonr a

kelBld Sargée makinesinde sareélan | og ha

18



kelBldldl Trim sonrasé | og halindeki ¢

Loglienemaesidutk al k kekl inde ol maktader. Ktici p
hal i ndeki créenl er timaj enbhavsbt geunpukl katacel
getirilir ve durur. Bojazlarda yer aal an ka

safala hareket ederek kkesekBdalo dieli mmsogeasek]l
hal i ndeki créeén kesil en keéssenme |bo°gl gheasliinnddee kyi e
vek e IBILD gesteril en ara konvey®°r ¢zerine dg¢KE
kesme Db°l gesindenn ukéakdmkter el @rs.e Kesskialre a

konvey®°r¢ne aktarél éer.

Téeketici kull aném boyuna getirilen ¢reéegnloer
paketl eme iklemine tabi tutul acaktér. Bu vyg¢

gerekmektdir.

End¢striyel rulo temizlik-kk@jke ckée kH @ snmdee mal ié

trim al émé sonrasé arkada kalan | og; kesm
uzunluju kadar girer ve kesim ikl ®Bminin g
taraféndan tutul ur. Bu esnada al énan trinmn
konvey®°r¢gnegn ilerleyik hatteée pn°mati k sili

konvey©°rden gelen trim alt tarafta yer al
pn°mati k silindirler kapat él arak -ékéek kon
Arkadan gelen belirl enekekBlpkagCisctieruwml u-jeéul

konvey®°rg¢, vasétaséyla ¢retim hatteé i-erisin

19



Ara Konveyor

Cikis Konveyor

Iskarta Konveyor Prématik

Silindirler

kelkBild ¢ékéek konvey®°r grubu

20



4. MAKKNEAHRKK VE YATBEHEMAMRININ M/ HENDKSL KK
HESAPLAMALARI

41.Tabl a -S8ajaa Har eketi Ger-eklektirerek br

Mekani zmanén Tahrik ve Yatakl ama EIl emanl a
Tabl anéenl aahareket. kesme b°l gesine giren
Servo motor Kkulleanénekraak ztmahimi k kedikasnak a
czerine bajl anmakklse gapediamdad |l loky é k-solaar ek et i
hareket et mesini sajl amaktadér . Hesapl amal

tablanén ajeéerl é&jlé migmheendticsrl | BD ymaél émé pr o

Kesmees nastahllaanén hareket y°n¢gnegn tersine ol

i hmal edil erek bunun yerine hesapl amal ar a
czerinde hareket ettiril mektedir. Tahri k keza
ray ¢zeaereikrede etd i rebil ecek tork ve heéez dej e
Tabl anén hareket et mesi tek bakéna yeterl:i
i stenilen s¢rede ve hezda hareket ettirdik
durdurduktan sor a e s ki konumuna i stenen s¢re ve he
durdur mak Semrwmndamdéor ve red¢gktor se-i mi ‘_

konul ar g°z °n¢nde bulundurul arak ger-ekl ek

keldil.Beslere konvey®°r¢¢kygrzeet her dpkey® rtladrlian

(]
>

k e kdild dge® st é0vel’'G,nt abl anén ajérl éjeéenéen rayl ar

dejerl erini i fade etmektedir. Bu dejerler
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vaséetaseéeyl ai Irmegktiezdeirri.neLiineer ray ve araba

al énarak hesaplanméxtér

Si st emi nharsketi a Dol aeti belirlenmik ve bu Kku\
ger ekl i olacak servo motor, rede¢gktor, kasne

ve se-imleri ger-eklextirilmixktir

41.1Tablaa ér | ekl ar é

Tabla k¢t esi; Sréeén besl eme, i tici asker ve
ol ukmaktadeéer . Tabl anéen topl am Kkkekdi2dedsei : 12C¢C

tablanén toplam kgltsltegii IvWda Jh¢tgliedbimarrke zi

General Properties

[include Cosmetic Weids

Mass |1172,464 kg (Relatve| &
Area |42503144,116 mm~2 ¥ | -99,797 mm (Relative

Volume 208672073340 mm~| @8 7 [246,369 mm (Relative]

Inertial Properties

Principal Global Center of Gravity

Mass Moments
Do [2,81877703542] - Calculated using negative integral.

by [-1541234,6661 1y [ 293462514808

be [37332057,6581 iz [-118331886,88] 12z [ 224406824,899

kel Tabl anén toplam k¢tlesi ve kgt
4.1.1.1.} r ¢besleme

i ré¢hasl eme mekani kK mkdBEtgee st & ¢ t 238,33p kg olgrakb i
eklendi.

General Properties

[Jinclude Cosmetic Welds [CJincude QTY Overrides
Center of Gravity

Mass | 235,936 kg (Relatve £ & X | 108,783 mm (Relative
Area | 12236239,583 mm~2 ¥ | 101,531 mm (Relative|

Volume [35181615342mm~3| @8  z [1,589 mm (Relative Ej

Inertial Properties

Principal Global Center of Gravity

Mass Moments

Ixx [ 16863299,092 | Calculated using negative integral.
by [-22776,697kg | 1yy [280540709,752)

bz [-246400,004 ke|  1yz [95157,867kgn| 12z | 265145652,124)

kekBI  r¢n besleme k¢gtlesi ve kegtl e

22



41.1.2.Kt askei

Ktici

k eldd.l Ktsikeeir

4113.Boj azl ar

Bojazl arkeendBd ¢ €1 g8ist er i |

kelkblBojazl ar én

aignkak ¢ t kne kLAGht e

mekani

23

glistgeirbil

General Properties
[Jinclude Cosmetic Welds [include QTY Overrides
Center of Gravity

Moss 184,197 kg (Relatve f| @B X |1316,438 mm (Relatn
Area | 7951307,702 mm~2 (| v [36,439 mm (Relative |

Volume | 56011506,080 mm~3| @ 7 [-397,746 mm (Relati|

Inertial Properties

o ot

Principal Moments

1 [39156470923] 1 [405046501,425 1 [382262982,670

Rotation to Principal

Rx [0,28 deg (Rela| Ry [3,80 deg (Relat] Rz [-0,98 deg (Rel:]

maséna ai-¢t

diji gibi

Generai Properties
[Dinchude Cosmetc weids [Jinciude QTY Overrides
Center of Graviy
Mass | 782,332 kg (Relstve | 6 X | 104,035 mm (Relatv
Area [22315596,831 mm~2] ¥ 106,703 mm (Relatw
Volume (117478951918 mm~] @z 643,115 mem (Relative]

Inertial Propertes

o -
Principal Momants

n [174690172491  p (180053530065 b [153017155,409
Rotation to Princpel

Re [431 deg (Relat| Ry [-041 deg(Rele Rz [-0,26 deg (Rete

ket esi vV e

dliga, 197

. kg

ke¢etl e

ket e

ol

bi

789, 332

ar

K c

<

m e



42.Tahri k El emanl arénén M¢ghendi sl i k Hesapl am
4.2.1Motor se - i mi
4211.Tabl anén 4§l ekomni ni

Ray ¢zergerdie hdreekiet edecek takéyéce bir t

a)

Tablaya ait bilgiler akajédaki gibidir.
Toplam tabla k¢tlesi: 1209, 464 kg

Maksi mum Log hal i ndekinalagdakpadet)k®0kg esi : 25 kg
Toplam hareket ettirilecetaksimumk ¢t | e: 1260 kg

Servo mot or | KRockewell Astematiordllen Brandleyp e ai t m¢ hendi
yazél émeée kkuel d4oed dAldnBrandleyeng, hendi sl i k yazél éme
gi Fli kgi°ster.il mektedir

Load Mass: |50 kg

Applied Force (+/5~): |U (]

Coefficient of Friction: [0.02

Inclination: ™ Horizontal (0°)

 Wertical (S0°)

" Others IU—d&g
k e Kd6.AllenBrandleym¢ hendi sl i k yazéel-Emé pr ogr amé
Tabla saja sola hareketi i -in tahrik veren
kayékeéen ajérleje, kasnak sayésé ve s¢grtegnme

M,=Mrxgxpuxl (4.2)

S¢rtéeénme tor ku (1260 + 50 + 20) x 9,81 «x

24



~

kekdi7tbdgrt inme torku ve kasnak -aplaré dej e

gesteril mektedir

Belt Drive and Application parameters

Driver Idlers
Weight of Load + Table
Motion Applied Force
Group 1 [~ Group2 I~ Group 3 Pp
Friction Surface [ Loso | Ciameter
* Diameter mm [267.4 [z67.4 o o | TABLE F Roll
Driver 6-& o !Tﬂ
. — Idler Group 1
Inertiakg-m* o225 [ 0205 [o = [o = Bkt P
Motor + Transmissions + Gearbox
Friction Torque N-m [260.9 [0 [o [o
Number of Rollers 1 Rolle [ [r [r
Additional Loads:
Table Mass: |1280 kg - Belt Mass: |20 kg Losses 261 N-m

k e K4i7.AllenBrandleym¢ hendi sl i k yazéel-Zmé pr ogr amé

Kull anélan redg¢gktor ik:e k4288 drdo troerda¢ kisyi gyulom aa csaa
se-eneji i -in rede¢kt?veatraldegkt @e] eriri Mi 0®2

gesteri.l mektedir

Ratio: -7
Efficiency: - 94 %

Inertia:

(Motor Side) - o.ooz7 kg-m* j

Friction Torgue:
(Motor Side) -0 M-m

k e KdB.AllenBrandleym¢ hendi sl i k yazéel-82mé progr amé

Tabla hareket.i I -1n héz profili ol ukturul

a- e&séndanTabloy.hve Natblod20 dteasar ém a-éeséndan uygun
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bazé hareket profillerinin dejerler:i g°ste
Analyzer programé kull anélarak uygun motor
Tablo4.1.Motor AnalizPr ogr anlé veri si
STr?cbri(:on Table Acc Dec
Profil K s mi Cut / Min g Table Wait| Percent | Percent | Acc(mm) Dwell
ercent | Synchron %) %)
(%) 0 0
1.%50Senkron ¢ 31,21 50 180 180 18 18 32,4 115,2
1.L%70Senkr on 43,6 70 252 108 18 18 45,36 161,28
l.%70Senkr on 40 70 252 108 12 12 3024 | 191,52
Rampa ¢al éx
Tablo4.2.Motor AnaizPr ogr ane veri si
Dec Acc Dwell Dec Time Total Acc Dec Dwell Max Speed
ProfilK s n (mm) Time Time ) Movement| Movement Movement | Movement mm})s
(s) (s) (mm) (mm) (mm) (mm)
%50
Synchron | 32,4 | 0,173 | 0,61519 | 0,17302 670 73,5365854 | 73,5365854 | 522,92683 | 850,028
Working
%70
Synchron | 45,36 0,173 | 0,61651 | 0,17339 670 73,5365854 | 73,5365854 | 522,92683 848,2
Working
%70
Synchron
Fast Ramp 30,24| 0,126 0,798 0,126 670 45,6818182 | 45,6818182 | 578,63636 | 725,108
Working
421.1.1Profl1(%50Senkr on )¢tal ékma
Frefile Plat
\,
4 \\
/ AN
/ A\
: / AN
> ] / \\
L3 ) \\
) / \
| / N
] N
#] e Condei In-;ml
Profile Grid
Nove Pemazion Absokde  Absolude | nceme. boeme. | Find  Pesk  Pesk  Acockra Deceler. Based Load Descrighon
e Ty | Tme Foson Tine | Distmoe | Vekeh loskm. Dedl | ek | Jm -
(e_q %Tme % Tme =

s o os | omm | mbec mmked meded b N nmm

ol o ol ol

AN W %0

2 W2 W 00 0
b1~ I TR |

k e ldB.Profil 1 (%50Senkr on) ¢al &k ma
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keldPddga® st eril en
se-gMmi ¢l mektedir

Component Details

Summary ] Moter | Diive | Transmission |

grafikte

Motor <| MPL-B580J ||
Motor Capacity (Temp) [ 97%
Peak Speed | T T
Peak Torque 74%
Brake Rating [

Inertia Ratio [ 16.10: 1
A ‘ <| 2198-HOT0-ERS460v-3ph4 | - |
AC2ph, 400 -10%/+10%

Drive Capacity (Temp) [ 9600

Average Current L T

Peak Current L T

Bus Ulilization I 3w

| > |
I
[
I
[
=]

ge°r ¢l en di

Axis System Performance

Tomque - Speed Power-Speed] Load ] Thermal} REM } Power-Supply

Guadrant Torque
& Single T Four Peak = RMS

Graph Detail| 17,

k e k410 Motor Analizpr o g rbia mé Kk e n sdtentpary féo ngea i#ls ¢ |

keldil® dlaner t i a
ataletininmotoa t al et i
Bu

Rat i

edi |l ir

sajlanabil ecefji

vV e

profili ve motor
Component Details
Summary  Mator I Drive ] Transm\ssmn}

Part No: MPL-B580J (in
Motor Capacity | 970 Peak Torque: I v
Peak Speed B =so  BrakeRating —
Irvettia Riatio ’m

Application Motor
RMS Torque 29,8939 N-m s N-m
Peak Torque 592 Nm 802 H-m
RMS Speed 1250 m
Peak Speed 1440 pm 3800 rem
Min. Reflected Inertia 0.0485 kg-m? 0.00283 kg-m*
Max. Reflected Inertia 0.0485 kg-m? 0.00283 kg-m*
Huverage Cunent i A(0-pk) 21 A(0-pk)
Peak Cunent E31 A(0-pk) 4 A(0-pk)
Wwinding Temp 152 CZ 155 °C
Brake Rating 1} H-m 283 N-m
Hin. Inertia Ratio 1610
Maw. Inertia Ratio 1610
Motoring Peak. Power : a9 K
Muotaring Average Power 212 KW
Regen. Peak Power 43 K
Regen. Average Power -0.387 k

k e K4illlMotor Analyzempr o gr am&e 1f Ro5@n) - al

ne ol
uygul ama I -0 n
déeKenegl dg .
dur uka esalatmmmk @ k4d16 d%5 0
bil gileri

16,1 ol ar ak

oraneéeder Bu
kazan-
( Bu

senkron

an

gesteri|l

Axis System Performance

Torque - Speed IPawar-Speedl Load ] Tharmal] RBM ] Power-Supply

Quadrant Tarque

Graph Detail| ¥T*7x

(¢ Single  Four| | ®Peak ~ RMS

27

nami

dejerin

é K ma

k

h g

g°r ¢l mekted
dejerin

dejerl er
y ¢ ks
-h@tr ékmad:

mektedir



421.1.2Profil2(%70Senkr on )¢al €k ma

Prafile Plot

500 N\
N
N\
0 AN
\
0 N\
N\
0 \
N\
N
00 RN
N\
o N\
N\
N\
AN
N\
100 \\
TM 02 i 06 08
Time(sec)
| Stat Condion
_
Profile Grid
Move Permutation | Absolute | Absolute | Increme.. | Increme_ | Final Peak Pesk | Accelera. | Deceler Profile Based Load Description
Type Type Time | Posion = Time | Distance = Velocity Accelera. Deceler.  Jerk Jer .
S e | o Tme Mass Fore  NassOf
Ho. X|Y|Z
sec mm sec mm mmisec | mmisec®  mmisec? kg N mmm
0 Start Condition 0 0 0 ] 0 0 0 0 0 0 0 ooeo
1 AccelDecel o 017341 735 017341 735 B8 468386 1) 0 00 000
2 Cruise/Dwell 079007. 5345 061665 5252 848 0 0 0 0 npoo
3 AccelDecel ov 09649 66998 017341 7383 0 0 -488986.. O 0 ooeo
k e K4lAProfil2 (%70s enkr on - al € K ma
. A . o
k e k4i125 kiet abl oda ve grafikte g°re¢len sanal
tilerek bir ©°nceki profil deki hez

y ¢ ksel
43,60y
prof il

Component Details

a -ékabekid 9 0s sjelnkmda.

[ ve motor

Summary I hatar } Drrive ] Transmission]

Motor

Motor Capacity (Temp)
Peak Speed
Peak Torque
Brake Rating
Inertia Ratio

Drive
AC3ph, 400 -10%/+10%

Drive Capacity (Temp)
Average Current
Peak Current

Bus Utilization

MPL_8580J | >

96%

2800

73%

| |

16.10:1

bil gileri

Axis System Performance

- al éorkkima ¢ a

g°steril mektedi

Tarque - Speed ]F‘ower-Speed] Load ] Thermal] REM ] F‘ower-SuppIy]

Quadrant

* Single © Four

k e lK4il3dMotor Analyzeppr o gr a meé
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Component Details Axtis System Performance

Summary  Mator ] Drive I Transmizsion ] Torque - Speed | Power - Speed ] Load I Thermal I REM I Power-Supply
Pat No: MPL-B580J ain]
atar Capacity [ Tosm Peak Torque : N =0
Peak Speed . Brake Rating [
Inertia B atio ,m
Application Motor
RMS Tarque : 298 M-m 34 N-m
Peak Tarque : 58.8393 H-m 80.2 N-m
FitdS Speed : 1250 rpm
Peak Speed : 1440 rpm 3800 rpm
Min. Reflected Inertia : 0.0465 kg-n n.0o2es kg-m*
Max. Reflected Inertia : 0.0465 fg-m* 0.002e3 kg-m*
Avwerage Current : 24,8393 A(0-pk} 321 A(0-pk}
Peak Current : 62.7999 A0-pk) 94 A[0-pk)
Winding Temp : 151 T 155 °C
Brake Rating : 0 M-m 28.3 N-m
Mir. Inertia Fatio : 1610
Max. nertia Fatio : 1610
Mataring Peak Power : £.85333 kW
Mataring Average Power : 21 kW
Regen. Peak Power : e KW Quadrant Torque
Regen. Average Power : -0.304 KW * Single  Four Peak © RMS Graph Detail | 7173,

k e kdil4dMotor Anaizpr ogr amée nk%oh) - al €k ma
keldildot e %70 senkr-baz-pltékmhdaveomktor bil gi

42.1.1.3Profil3(%70Senkr on Hézl &) Rampa ¢al ékma

Profile Plot

#| Dt Candison

Descripion

sc | ommo s ommo mmsec | mmsed  mmsed g N |m

=== e 3
== =5 3

k e k4l9Profil3(%’/0s enkr on hézl)é rampa -al ékn

kK e kdil36 tTeabl oda ve grafikte g°r ¢l en sanal ma s
ol arak maksimum héza ul akma rampasé 45, 68

hareket ederek en b¢gyeéek -aptaki créngeég hez
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kesim / armkdé&ha hfezzl a heéz, e kksekhilavek e ki m¢ mk ¢ |
v

4176 dieertiaRatio, torkh € z pr of i | i e motor bilgileri g
Component Details Axis System Performance
Summary ] Motor | Drive | Transmission | Torque - Spesd | Power -Speed | Load | Thermal | RBM | Power-Supply |
Motor <| MPL-B580J | > |
Motor Capacity (Temp) | 0004
Peak Speed ] 32%
Feak Torgue | 8300
Brake Rating |
Inertia Ratio | 16.10: 1
Drive <| 2198-HOT0-ERS-460v-3ph-4 |- |
AC3ph, 400 -10%/+10%
Drive Capacity (Temp) | 9304
Average Current 71%
Peak Current I ETTT
Bus Utilization 5004
I
|
I
l Guadrant Torque
[=] | * Single T Four Peak = RMS Graph Detail "T:}x

k e KdldMotor Analizpr ogr amé Dbi |l eken detay® ve sist
Component Details Axis System Performance
Summary  Mator l Diive I Transmisswon] Tarque - Speed Power-Speed] Load ] Thermal] REM ] Power-Supply
Part No: MPL-B580J (in
Motar Capacity 90%h Peak Tarque : 8300
Peak Speed 320n  Brake Rating —
Ingrtia Fatio ’W
Application Motor
RS Torque : 288 N-m 34 N-m
Peak Torque : EE.9 h-m a0.2 H-m
RS Speed: 1120 rpm
Peak Speed : 1230 rpm 3500 rpm
Min. Reflected Inertia: 0.0485 kg-m® 000283 kg-m
Maw. Reflected Inertia: 0.0465 kg-m® 0.00283 kg-m
Awerage Current : 231 A{0-pk) 321 A(0-pk)
Peak Current : 72.5999 A[D-pk) 54 A(0-pk)
Winding Temp 143 E 155 e
Erake Rating : 0 N-m 283 N-m
Min. Inertia Ratio: 1610
Max. Inertia Ratio: 1610
Motoring Peak Power © 36 kW
Mataring Average Power : 1.85 kW
Regen. Peak Power : 457 KW st T
Regen. Average Power : 0274 KW ® Single © Four| ®Peak ~ RMS Graph Detail E’J

k e lKdilAMotor Analizpr ogr amé nk%oh hézl)ée rampa - al
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42.1.14Mot or ve Red¢gktor Se-i mi

k e k4.176 dotor Anal y z e r nd®(%00gSreanrk& 0 n Hezl &) Rampa
gesterildiji-gnbimoupgulramao(rrtocadta mhwkmr dg &r
dej eri maksimum 28,8 Manksipmahk 66r8&% Nmjedi ¢l

Bulletin MPL Motor Performance Specifications with Kinetix 5700 (400V-class) Drives

Systam Continuous | System Continuous | System Peak System Paak Motor Rated N
Rotary Wotor RatedSpeed | Speed,max | cij (yrent Stall Torque Stall Current Stall Torque Output {";;mﬁf )
- T fpm Ao-pk Hem (Tb-in) Ao-pk Hemm (lB-in) KW P

813 3.0 (648) 2198-0057-ERS3
MPL-B580) 3800 3800 320 340 (301) 79

940 g0 2198-5086-ER53

k e K418 MPL-B580J Motor zellikleri

Yukakekdal dejlé8r. | @rei g°BHBOKI momomaMPL or k de
ve Peak tork dejeri D 0 5profillerg wyguodgr. i - i n 73 Nm

Nomi nal Tork= ¢evrim orané x Motord42)or ku x
Maksi mum Tork= ¢evrim orané x Maks43nhum mot o

Efektif Tork= ((Motor Peak torkuxmp a - ékeék s¢regnuim hmgdaor k

il erl eme s¢resi + Motor peak torku@44 rampa

Ef ektif Tork dejerin®RedkterSeToilku faktCETFR

red¢ksiyon -evrim orané x verim)) (45
Peak Tork dejerine g°re Servis faktorg¢ = (
red¢ksiyon -evrim orané x verim)) (46)

Red¢ktor se42),3), @, @h)lvedn6() kul |l anél arak ger -
Nominal tork = 23,8 x 34 x 0,94 = 760m

Maksimum tork = 23,8 x 73 8,94 = 1633\m

Acc ramp = 0,173s, Dec Ramp = 0,173, Dwell 0,79s Wait = 05364

Bekleme i-in % 35 nominal tork uygulandéje

Efektif Tork = (73 x 0,173 + 29,9 x 0,79 + 73 x0,173 + 12 x 0,364) /
(0,173+0,79+0,173+0,36 = 35,498 Nm
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Efektif tork dejerine g°re red¢kt°r servis
Peak tork dejerine g°re servis fakt°rg¢g = 19

Se- i mi pl anl anan redg¢k ke k418 vee k eskid. 200 dtee k ni k

gesteril miktir

P ni = 1400 min-1

e o L T l Mn2 | Pni l Rn1 l Rn2
min-1 Nm kW N N
A B553_23.8 23.8| 59 1950 13.2 2640 26000

k eldild Se -plantanane d ¢ kit © r

T n1= 2800 min-1
A o] = i
_____ g ! nz ‘ Mn2 ‘ Pn1 ‘ Rn1 | Rnz
_ min-1 Nm KW N N
ABD3 279 27.9| 101 2800 32 2780 27700
AB03 317 31.7| 88 2800 29 2790 29000

k elkdd Se -plantananrd ¢ k-2 ° r
At al et oranéné d¢kegrmek 1 -in rotor atal et i
ol masée kayngé&t ékaikeirmmai t ohadsaekntkaro.n) Rrad iéiklma 2
MPM seri si mot or se-i mike M2k verrded&k4d.280lduek a n S C

g°steril mektedir
Component Details Axis System Performance
Summary ] Motar ] Drive } Transm\ssinn] Torque - Speed F‘ower-Spead] Load } Thermal} REM ] F‘ower-Supp\yl
Motor <| MPM-B21548 | > |
Motor Capacity Temp) NN 74%
Peak Speed A 72%
Peak Torque 51%

Brake Rating [

Inertia Ratio [ 1.90:1

Drive <| 2198-H070-ERS-460v-3ph4 |- |
AC3ph, 400 -10%/+10%

Drive Capacity (Temp) N 70

Average Curent I 5%
Peak Current L T
Bus Utilization | 9494

Quadriant Torgue

f* Single T Four Peak = RMS Graph Detail "T:‘,VXI

=8}

k e KWRUProfil2 (%70Senk ad ® k¢nan) RANM si motor se-imi du
sonukt |l ar
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Component Details Axis System Performance

Summay Meter | Diive | Transmission | Torque - Speed | Pover - Speed | Load | Themal | REM | PowerSuppl |
Part No: MPM.B21548 (i}
Motor Capacity NS 206 Peck Torque BN i
PeakSpeed  EMMMMMN72%  BrskeRaiing [
Iettia Ratio [ 1e0:1
Application Motor
AMS Terque 402999 Nm 62799 Nm
Peak Tarque 735 Hm 154 Hem
RS Speed 1250 pm
Peak Speed 1440 Bm 2000 pm
Min. Reflected Inettia 00465 kg-m 00245 kg-
Ma. Refiected Inettia 00465 k- 00245 kg-n
1786 A(D-pk) 40799 ADpK)
447 AQ0-pi) B AQO-pK
114 s 140 o
0 Hm bl Hem
1.0
190
118 ¥
or 245 v
Flegen Peak Poner 6.9 v Guadant: o
Regen. Average Power 0626 K @ Single © Fow| ®Pezk -~ RAMS Graph Detail E’

k e KR2AProfil2 (%70Senkr on -Cial éMBM )sdar i si mot or se-ir
sonu2 | ar

Efektif Tork = (78,5 x 0,173 + 40,2 9,79 + 78,5 x 0,173 + 12 x 0,364) /
(0,173+0,79+0,173+0,364) = 42,13 Nm

Efektif tork dejerine g°re red¢kt°r servis
Peak tork dejerine g°re servis fakt°rg¢g = 19

Peak torkreefjedihe®°mguygun g°r¢gnmegyor . Bir
yakén ratio dejeri 25,7 dekekKR3ldoitei motrehdgl
gi bi bu red¢ksiyon dejerinde motor hézée kay
mot ora ge- mek gerekmektedir. Yé¢ksek mot or
tasarémdaki mont aj a-éséndan problem -ékar
edilmem Kkt i r

Component Details Axis System Performance
Summaty | Motor | Diive | Transmission | Torque - Spee ed| Load | Themal | RBM | PowerSupply

Motor

Motor Capacity (Temp)
Peak Speed
Peak Torque

Brake Rating
Inertia Ratio

Drive
AC3ph, 400 -10%/+10%

Drive Capacity (Temp)

Average Current
Peak Current

Bus Utilization

e
1 o ey @ Single © Fou| | ®Peak ©RMS Graph Detail| Y153,

k e k4i23.Profil 2 (%70Senkr on ¢alné kMPaM )s eir i s i mot or s e
ol ukan-3sonu-1ar
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At al et oranene d¢Keér mek i -1in MP L (di nami k
artteréelabilir veya ataletd:i Sahb&rppk¢eak é mmt
i -in MPL serisi mot or se-i mi vikee kKi24219e 9 r ed

go°r ¢l mektedir.

Component Details Axis System Performance
Summar, o } Mator | Drive | Transmission | Torque - Speed ]F‘nwer-Speed] Load | Themal | REM | Power Supply
Motor < | MPL-B580J | =]
Motor Capacity (Temp) IR 72w
Peak Speed I aaw
Peak Torque 61%0
Brake Rating [
Inertia Ratio | 10.46: 1
Loz <| 2198 HO70_ERS_460v-3ph 4 | =
AC2ph, 400 -10%6/+10%
Drive Capacity (Temp) T 7o
Average Current ——— ez
Peak Current L T
Bus Utilization A 72w
I
I
I
I Quadrant Torque
= Add to Solutions List| & Singl= © Four Peak = RMS Graph Detai YL_\”xI

k e IK4RAProfil 2(%70Senkr on)i-Cial éMPMNa ser i si mot or se-|
sonukt | ar

Efektif Tork = (49,1 x 0,173 + 24,9 x 0,79 + 49,1 x 0,173 + 12 x 0,364) /
(0,173+0,79+0,173+0,364) = 27,3 Nm

Efektif tork dejerine g°re red¢kt°r servis
Uygul ama Peak tork dejeri iAr2998209%)=423x vi s f ak
Mot or Peak tork dejerine g°re servis fakt©r

Servis fakt°r¢ dejeri mot or nomi nal dej er |

ge-ilebilir.

Bir ¢st g°vde (A60) yakeéen rSengkkrsa rny)otna {deer nea i
MPL seri si mot or se-1i mi ve K: ke&Kdi2¥t e ed¢ ks
go°r ¢l mektedir.
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Component Details Axis System Performance

Summary ‘ Mot | Dive | Tranenisson | Turque—Speed‘PDWEI-SDE&U‘ Load | Themal| REM | PaneSupely

Wotor <| MPL.B580J >

Motor Capaciy (Termp) NN

Peak Speed ] 445

Peak Torque 64%

Brake Rating [

Inertia Ratio [ 11.88:1
Drive

<|  oesmoroersasvipns |- |

AC3ph, 400 -10%/+10%

Drive Capacity (Temp) | 83%
Average Current 66%
Peak Current 67%
Bus Utilization 69%

(uadrant Toique

g & Singe (" Four | #Peak ~RM3 G D] "1

k e KRAProfil2 (%70Senkr on -Ciad &@Biagt or se-i mi dur umd
sonu2 |l ar

Efektif Tork = (51,7x 0,173+ 26,2 x 0,79 + 51,7 x0,173 + 12 x 0,364) /
(0,173+0,79+0,1738€,364)= 28,63 Nm

Efekti f tork dejeri ne2800? (2863 x2&dx004)¢F72ser vi s
Uygul ama Peak tork dejerine g°®h=206rvis fak
Mot or Peak tork dejeri@ex2g9x®é=8=rvis fakt©o°r

Profil 2 (%70Senkr on) ¢iad ém mBPL seri si motor se-i mi
ol ukan kseod@>-daarg®°r ¢l mektedir

Component Details Axis System Performance
Summary \ Moter | Dive | Tranamission | Torque - Speed ]inay-ﬁpaeu} Load | Theimsl | RBM | Prwser-Supry
Motor <| WPLB580. [»]
Motor Capacity (Temp) 68%
Peak Speed | T
Peak Torque 5990
Brake Rating [
Inertia Ratio [ 9.41:1
Drive ) < ‘ 2198-H070-ERS-460v-3ph4 ‘ ‘
AC3ph, 400 -10%/+10%
Drive Capacity (Temp) DN 5w
Average Current T em
Peak Current I e
Bus Utilization I 5w

Quadiant Torque

* Single © Four| [ ®Peak ~ RMS Graph Detal| YT

{

k e K4RAProfil2 (%70Senkr on -Ciah éMPla)sar i si motor se-.i
sonu3 | ar

35



Efektif Tork = (47,1 x 0,173 + 23,9 0,79 + 47,1 x 0,173 + 12 x 0,364) /
(0,173+0,79+0,173+0,364) = 26,36 Nm

Efektif tork dejerine g°re red¢gkt©or servis
Uygul ama Peak tork dejerine g°re servis fak
MotorPeak or k dejerine g°re servis fakt°r¢ = 28

Se-im Sonucu

En Ekonomi k ¢°z¢;m

Motor BULLETKN MPL MOT. SRENNPLEBBS0DHD RP M
MK72AA

Redg¢kt?Oor RED, K. A 55 3 UH60 F1B 23.8 SC1308B

Alternatif ¢°z¢;,m 1

Motor BULLETKN MPL MOT. 3RERNIPLEBBS0D RP M
MK72AA

Redg¢kt©Oor RED, K. A 60 3 UH60 F1B 31.7 SC1308B

Al ternatif ¢°z¢;m 2

Motor BULLETKN MPL MOT. 3RERNIPLEBBS0D RP M
MK72AA

Red¢kt?Oor RED, K. A 60 3 UH60 F1P®P28ONM9 SC1308B
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4212.kerit Bé-ajén Bajlé Ol duju Kasnakl areée D

UST KASNAK

TAHRIK
KASNAGI

kek”kd kerit Be-ajén Bajlée Ol duju Kasnakl

General Properties

[Jinclude Cosmetic Welds [Jinclude QTY Overrides
Center of Gravity
Mass | 127,564 kg (Relatve f] B0 x (13,401 mm (Relative |
Area [ 2215613,488 mm~2 (| v [5,835 mm (Relative ]

Volume | 23443182,388 mm~3 1~ ] Z | 0,000 mm (Relative Ev‘

Inertial Properties

- coc

Principal Moments

I |18716346,053 | 1 9433353884 k| 13 | 9431885441 k

Rotation to Principal

Rx [-30,00 deg (Re| Ry [ 0,00 deg (Relat| Rz [ 0,00 deg (Relat

kekkd Kasnak K¢gtl esi
kekdldbde «kerit bé-ajéen hareketini keki bhyan
428 idee Kerit beée-ajéen takel deSisemirkharsketa] a ai t

i -in se-ilen motorun °zellikleri akajeéda be

P=30 kw (G¢-)
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téekek devri=1209 d/d
tekek MoFHEAmMEt i =

cevrim Orané=13,58

Mot or ¢ékéek milindeki d°nme moment i (B°ge A
M, = 9550 x —" 4.7)
tekéek Moment.i (Nm) P: Mot or G¢gceg ( Kw)

n: Red¢ktor ¢ekéek Devri (d/ d)

nn Redg¢gktor Veri mi

Mot or miline indirgenndDOB): at al et moment. ( Ku
]_2

Jina = 1212 (4.8)

Jma:Mot or miline indirglnmik atalet moment.i [

J: D°nen k¢tl enimiAl at al et moment i [ kg

n,: Motor devri [d/d]
No: D°nen ekrigd/dl eni n d

Toplam motor ataleti (Pahl, G. ve Beitz, W 1976):

}Top:IMot + ff::]d (49)

Jmot = Motor atalet momentikg m?)

Jna=Mi I e indirgenriigm?> At al et moment.i
J:op=TOplam Motor Atalet momen{ikg m?)

My =mx g x (4.10)
M= Gerekli Tahrik Momenti (Nm)

m=K¢tl e (kg)
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g= yer -el@‘}#smi i vmesi (

=S ¢ r tkgantnseay eés é& 0, 005

Fp=Hi droli k piston uygul ayabileceji ma x . Kt
Gerekli tahrik momenti4. 10) denk | e mi kull anél arak bul un
M= [(M X @)+Fg] X

=[(127,5 x 9,81) +60000] x 0,0054¢-= 22,96 Nm

M, =M (4.11)

My X1

M; = Gerekli Motor Momenti

n,=Motor -ékék devri d/d
n,=Kasnak devri d/d

n=motor verimi 0,92

Denklem@. 11) kull anél arak gerekl: mot or moment

M, =M—2—=2296x—2__=68,69 Nm

Ty X1) 109 x 092
Denklemé. 8) kul |l anél arak mile indirgenmik at al
Kasnaj] eNVENTZORt mg¢hendi sl i k yazéel éemé il e hes
J.:=9,45 kgm?

Jxn?; _9,45x 3002
Jina =" = 5 —=T1,58 kgm?
Denklem 4. 9) kull anél ar ak topl amt adted li enti e xe
bil medijimizden ve oransal ol arak k¢-¢k old

Jind _71,58

Jrop=htor + == 5-=7780 kgm?
M,, =Ter* (3.12)

M~ 955 x tj
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Mrop=M;,+M;,

(3.13)

Mot or k aihi(d&2xveé.tlald)etdenk!| eml er i kull anarak h

Ancak bu momenttt
Mot or géceéenegn te
Red¢ktor, 2011) ;

= 1s

_JTopxmy _ 77.8x109
M g955xt, 955x05

M =1776 N

M7op=1776 Nm + 68,69 £844,7 Nm
Kal kék lamambmgtzier i
Se-ilen motor ;

P=30 kw (G¢-)

téekéek devri =109

(o]l

¢tekexk MLEFEEAMEt i =

(o]

cevrim Orané=13,

eki bir tahrik, ke¢etl eyl i

spigriesi Ain,1 mot o Yed | sieandek 8 i

nde olan bir motor gerekme

d/ d

58

4213.Ara KonveySe<zi Mbtor

k e dRPdArakonv ey °r

40



k e k206 dar a konvey®©°r g°steril mektedir. PVC
konvey®°r¢ne nakl edil mektedir. Konvey®°r bil
G¢ende 16 saat 2 -evrim/saat

Konvey®°r uzunluju: 750 mm

Rul o g°bekl eri: Rul manl &, Rul man -apeé: 32
Rul o -aplare: 40 mm

Konvey®°r tahrik tamburu -apé: 54 mm
Konvey®°r heze 1 m/ sn

Konvey®°r kapasitesi: 80 ton/ saat

Bant Ajérl eje 10 kg/ m

Verim:0,8

Konvey®°r ejimi: O derece

m: Konvey®°r ¢zeringekil éejféplam]l]bant + y¢gk a
v: Bants] hézeée [ m/

h : Verim

D: Destek tamburl aré -apeée [ mm]

d: Destek tambur rul manl aré g°bek -apé[ mm]
f: Yuvarlanma direnci [mm]

U: Konvey®°r¢n yatayla a-ésé [derece]

g: vyer-ekifhi ivmesi [ m/s

1% S¢rteéenme diren- kat sayeéeseé

- Rul man isr¢erntcgnnkeatds ay és é

A Konvey®°r motor g¢c¢ hesaplama katsayéseé

41
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Tambur Devri :

vx 60 1x60

Nrambur TxD ﬂ_x&0542353;6d/d (414)
Bir anda bant ¢zerindeki y ¢ K

_ QX1 _ 80X 0,75 _
Myik =0y rxD xn X1000 60 x T x 0,054 x 353,6 =16,67kg (4.15)

Bantén ajeéerl éejeé,;
Mpane = 1,0 x 10 =15 kg (4.16)

Toplam Ajeéerl ék;

Mrop = Mpan: + My = 16,67 +15 = 31,67 kg (4.17)
A:Ex (JuLx(g)—l—f)—l—sina]xg (4.18)
[ Zx (0.005 X (3—22) +7)+sin0] x 9,81 =3,47
A=3,47

Axmxv_347x3167x1

P= =0,137kW (4.19)

1000 x 0,8 1000 x 0.8

Ayné motor il e ekdibierceJanti -d@h3dxx 220ffliakr a k a
kW

Bu durumda se-ilen motor parametreleri

0,37 kW
150 d/d
i=9,5

Servis faktorg¢g 3
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4214¢ékék Konvey®°rg¢ Motor Se-i mi

kekBd ¢ekék konvey®°r ¢

kelkdB®bbda -ekék konvey®°rg¢ g°steril mektedir. F
konvey®°r¢ne nakledil mektedir. Konvey®°r bilg
G¢nde 16 saat 2 -evrim/saat

Konvey®r uzunl uj u: 1,2 mm

Rul o g°bekleri: Rulmanl é, Rul man -apé: 32 n
Rul o -aplare: 40 mm

Konvey®°r tahrik tamburu -apé: 84 mm
Konvey®°r héezeé: 1 m/ sn

Konvey®°®°r kapasitesi: 80 ton/ saat
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Bant Ajeéerl éejeé: 10 kg/ m
Verim:0,8
Konvey?°0deegei mi

Tambur devridenklen®( 14) Kkul |l anél arak hesapl aneéer:

vxe0_ 1xé0
mxD mwx0084

=227,3 d/d

Nrambur

Bir anda bant ¢ z4rlisSndekuil |yagnke | dermakkl ehne s(apl an

°¥l X 1000=— %12 _-26 67 kg

myiik:—
- 60xmxDxn 60xmwx 0084 x 2273

Bant én aj éedlleqg)é kduelnlkaneém ar ak hesapl aneéer:
Mpant = 2,5 x 10 = 25 kg
Topl am danklénrdl 8 K) kul |l anél arak hesapl anér:

Mrop = Mpant + My = 26,67 + 25 = 51,67 kg

Denklem@. 18) kull anél arak A dejeri bul unur :

Az[gx (ny (%)-I—f)-l—sina]xg

=[=x(0,005 x (3)+7 )+ sin0] x 9,81=3,47

A=3,47

Denklem@d. 19) kull anél arak g¢- dejeri hesapl ané
Axmxv_347x51.67x1

P= =0,22 kW

1000 x 0,8 1000 x 0,8

Se-il en Motor;
0,37 kW

150 d/d

i=9,5

Servis faktorg¢ 3
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422KayéeKasveak Hesapl ar é

4221.Tabl anévae Saja Hareketini Sajl ayan Kayeéck
Kay ék, czerinde dikler bulunan kayeéxk, mu k a \
meydana gel ir. Kay ék,l klnans z@&s edli dr¢akks ed®RY kd li e
evs &felseame mukavemet. yé¢ksek, - e wnl talrie oretyaml
plastik malzemeler (pl v ¢ r et an) , Mukavemet verici el yaf

cam el yaf e, SYsantacknlnaerydea mu&kylvom) plodlylaann &l & rn.

genelolaak sonsuz wuzunlukta i mal edi |l mekl e Dbirl
kayéexkl ar da i mal edi | ir. Sonsuz kayéxkl ar k
ol duju gibi -ift tarafle da i mal éedqiolkitmulrer .
fakat ¢zerinde -alékélmaktadér. Dikli Kayécxk
Kasnakl ar , kull anél dékl arée yere g°re -elil

mal zemel erden (plastik mal zeme)- okmaHh a sesdai sl i

ol ar ak mi ni mum yg¢zey per ezl el &7 ¢é il e i Kl e
yuvarl anma metodu il e i mal edilir ve takl e
ol mak i -in kasnakl arén i kWRL{)anl aré ince sa-
Kesmemi Rl ger-eklektirmede kritik °neme sah

ger-eklektiren 2 adet kayék ve 4 adet kasn

grupta kull anélan kasnak ve kayéxlar, Keki
diikl kay ek kasnak Si stemi se-i |l mi ktir. Di k|
Kayéklarén ¢stegn taraflaréeyla (Hafiflik, yg¢
vb. ), zincirlerin c¢ste¢n tarafl ar e ( Kay ma
k awléear da topl anméxkter. ¢tevre kuvveti, di kI |
kasnak ¢zerindeki URL-Bl er taraféndan il etild9
Kasnakl ar: Adet=4, dik sayésé (z1)=(z2)=60
Bl ¢m Dairesi -apé (do)=1267,38 mm

Kasnak Merkezleri mmasé uzakl ék (a) = 1140
Kayék boyu ise ku formgl il e bulunur (Shi gl

_ 2
Lw=2a++" (do; + doy) + (472 = o)’/ (3-20)
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_ 2
Lw=2 x 1140 +7/,(267,36 + 267,38 ) (267,38 — 267,38) /4 <1140
Lw =2280 + 839,99 + 0
Lw=3119,9 mmédi r .

Elde edilen °I-¢néegn m¢ghendisli k ykek&l Em pr

4316 dlenvent or programéndan al éinekiedk ayéka ai't

¥ Selection 1 (Curve Loop)
Length 3119,999 mm
» Advanced Settings

keldBl Kalpep °1 - ¢s ¢

Uygun kayék se-i mi i -in gerekl:@ dejerl er te
Katalog ¢zerinden sencen gepél apigk meakt ¢ ¢gnb
Sistemin hareket.i i -in genel y¢k faktorg;
C,=Co+Cs + C (4.20)

C,= Genel Y¢ék Faktor ¢
Co= Temel Yek Faktor ¢
C;= Héz d¢zeltme Faktor ¢

.= Hata d¢gzeltme faktor ¢
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Heavy drivez. operation with medivm
to high intermittent shock strain
Tool machi

Eccentric drives.
Conveyor systems (heavy goods)

Exiremely heavy drives. operation
with high constant chock strain

il

Colendars

Extruders 2.0 21 22 23

Piston pumps/comprassors
Uing bpplionces

kekBd Temel yghkefaki?Or g

Sistemin -al ékma s¢resi genl ¢k 16 saatten
benzer ©°zellik takémakt skdeek#i3d2, Beaer ivirede | kontdrn

yapéd @dre§e@erinin 1.6 olduju g°r¢l mektedir.

Speed correction Speed correction factor
i C3

G :00—0.80 0.0 J

0.79-0.57 0.1
0.56-0.40 0.2
0.39-0.28 0.3
0.27 and smaller 0.4

kekBl Hez d¢zebtsmeifmaktor ¢
Kasnakl ar exkde] dehd4BlieigPsterilen katalog

ol arak al éneéer.

Operating conditions Fatigue cor(r:echon factor
6
Use of tension or
guide idlers ;

Operating time
16 to 24 hours 0.2

Only infrequent or _0.2
occasional operation '

kekBA4d Hat a of s&t P mi
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Sistemde kayék gekdkBihe ékgPksaeeli dejné kiatiah o
Ccdejeri 0,2 ol a4 &2k )a lkain d ra.rkéDfearkalerny e(beell iy d e
C; =Ch + 05+ Cg

C,=16+0+0,2

c,=1,8

Py =Px C, (4.21)

Kayék tahrikinde kulkMnél an motorun gg¢ce P=

c,=1,8 P, =79x 18 =1422kW EkKk Kasnakl| arén hézée= 53

14000 14000

10000 10000

8000 5 8000

©000 >y 6000

£
4000 ~ 4000
=4 =
=y =,
£
_5 <
& <

1000 7 1000
= Lo oé; 5 oo =
& S = =
= 3 Ly Fy
a “co = < 2
s & [ it
g & g
: . -

=3

i g i

100 100

80 80

©0 o

«0 0

20 20

"0 "0

01 0.2 04 08 1 2 34 6 8 10 20 40 60 100 200 400 700 1.000

Deszign power Pg = P - c2 [kW]
kekBd Katy @k belirl eme diyagr amé

kekiB®te yer alan diyagrama g°re veriler kol
tercih edilmiktir.
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Mumber of testh on the small pu”e‘_.r L

Speed of the g : 2 36 38 40 42 44 48
small pulley
r\[min"]

10 017 020 020 023 020 030 034 036 038 040 047 044 049 0.53 068 074
20 035 037 043 049 055 062 048 072 076 080 083 080 007 1.04 [1.19] 1.34 1.50
A0 07z _llw 1 10 125 134 1 47 152 1.5¢ 1 49 178 13 10 22 200
80 I:m_?% 127 1.4 164 188 203 214 277 239 257 245 290 3.14 J1.56] 403 447]
100 1.72 1.93 210 ZXT X277 J.T1 345 358 3.9 A0 47320 440 AHy 324 .| 7.48
200 360 300 420 480 550 620 680 720 7.50 B00 B840 890 970 10.50 12.00|12.50 1500
300 490 530 570 660 750 B850 920 970 10.30 10.80 11.40 12.00 13.10 1420 1890 21.30
400 610 660 710 (B200 9.30 10.50 11.40 12.00 1270 13.30 1400 1470 14610 17.40-[20.10 [22.00 2580
500 720 7.BO 840 940 11.00 1230 12.30 1410 1480 1560 1640 17.20 1870 2020 [23.30 [26.40 29.40
&00 870 800 050 11.00 1250 1400 1510 1590 1680 1770 1250 19.40 2110 2270 20.50 3200
700 010 900 1060 1220 1390 1560 1680 1770 1840 19.50 20.50 21.40 2320 25.00 3220 35.80
BOO 10.00 1060 1150 13.40 1510 17.00 18.30 19.30 20.30 21.30 2220 23.20 2520 27.00 [30.80 |34.50 3820
250 11.30 1210 13.10 1490 1590 19.00 2040 21.40 22.50 23.60 24.60 2570 2770 2970 [33.60 [37.40 41.10
1000 11.60 12.60 13.50 1540 17.50 19.60 21.00 22.10 23.00 2430 2540 26.50 2850 30.50 3820 4190
1200 12,10 1410 1510 17.20 19.50 21.80 23.40 2450 2570 26.80 28.00 20.10 31.20 3320 B7.10 [4070 4410
1450 14.60 1570 1690 19.20 2170 2420 2500 27.10 28.30 20.40 30.60 2170 33.80 3570 0.0 |4230 4430
1600 15.40 1660 17.80 20.30 2280 2550 27.10 28.30 29.50 3070 31.80 3290 3490 3660 BO.A0|4230 4410
1800 16.40 17.70 18.90 21.50 2410 2480 28.50 2970 30.90 32.00 33.00 3400 3580 37.30 41.30 4300
2000 17.30 1860 10.80 2250 2520 28.00 2070 3080 31.00 3200 3380 3470 3520 37.40
2200 18.60 10.30 2050 23.30 2610 28.00 30.50 31.50 32.50 33.40 3420 3500 3610 3670
2400 20.10 2070 21.30 2400 2670 29.50 31.10 3200 32.80 33.50 3420 3470 3530 3540
2400 21.50 2210 2270 2440 27.20 29.90 3140 3210 3270 3320 3370 33.90 3400
2850 2310 73.80 24.40 2560 2740 3000 31.30 31.80 3210 32.30 3240 32.30 3170
3000 24.10 2470 2530 2650 27.50 30.10 31.00 31.60 21.50 31.50 31.40 21.60
3500 23.00 29.10 30.00 3070 31.20 31.50 3170
4000 30.80 31.40

Powser ratings for other belt widths can be calculated by multiplying by the width comection factors.

kelkBd Kayek geuwdiijkdgrjamée-im
Kasnak heéezl ar é vde 8 @adpyl earr éanlaa ng °driey akgerkanmh ¢ zer

3,58 olarak g°sterilmiktir. Sistemde yer al
P

CW:@ (4.22)

c,2=Uygun kayéek genikliji dojrulama fakt?®°ryg

P=Motor g¢cé
= Kayék geniklik belirleme fakt®°rg

Denklemé. 22) kul |l anél arak uygun kayék geni«xl i]
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Width correction factor

Profile and design 14M

Standard belt width 40 55 115 170
[mm]
Factor 1.00 1.50 3.47 5.28

kekBl Kayek genikliji dojrulama f ak
kekdiddoda yer al akekdi3iydagrgmstveri l en tabl o ¢z
geni kli k se-ilmiktir. Standart kayékl ara ba
belirlenerek se-im yapeéel mékkerl anekkap!| ahapnacx
araseéendaki fark olan yaklakék 30 mm i se, b
keldB®Hde kayék gerdirme par-asé g°steril mekt
l||'l,
kekBd Kayék gerdirme par-aseée
Sisteme tahrik veremmot or un bi |l gi |l er i Ku Kekil de belir

P:7,9 kw

Motor devri ;3800 rpm



Red¢kt©°r oraneé; 1: 23, 8

¢ & k & k 3880y ¢=159,66 rpm= 2,66 rps (4.23)
Harekette alénmasé gereken yol: 743 mm
Kasnak -dos889@0smm= ' (4.24)
743/?839_3920,88 X60 = 53,1 rpm turda haXeket t ar

Daha °nceden yapélan hesaplamal arda dur ma v

ol duju tespit edil mixkt.i

Kayéek heéezé

14 x 60 x53,1 — = =
p=CXZXN) o=t XA 000= 0,74 Mk ay @ K h & t4R6)

4222.Kt i ci Par - al ar én aHyaérkelkaertém iHeSsagbéay an K

Kasnakl ar: Adet=4, dik sayésé (z1l)=(z2)=60
B°l ¢m Dairesi -apé (do)=1156,15 mm

Kasnak Merkezleri arasé wuzaklek (a) = 3745
Kay é K isdbdenklam4. 2 0) kull anél arak hesaplanér (S|
(1996):

_ 2
Lw= 2a+—|—% (doy + doy) + (do — doy) f;-'-la

~ 156,15 — 156,15)?
Lw=2 X 3745 +7/,(156,15 + 156,15 ) ¢ /4 x 3745

Lw =7490 + 490,55+ 0
Lw=7980,55 mmoédir.

El de edilen °Il-¢néegn mghendi slyiabéeymegtbEem. pr
43%9 dlanvent or programéndan al énan kayéka ai't
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1]

Measure X +

iy ® 1‘3;
v Selection 1 (Curve Loop)
Length 7980,560 mm

kekBd Ktici par-alarén hareketini sajl a
Kl gili standart kayék katalojundan -ékan so
Se-ilen kayéek; AT20 tipinde 50 mm geni kKl ik
kayék boyu lillenéliasn ekmedyeé k uboyu araséendaki f

bir gerdirme par-as&e k4l é taa skeayyl éak ggi edredriirl nmel

gesteril mektedir.

Kayis
Gerdirme
Parcasi

kelkdd Kagegikmemr - as e
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Sisteme tahrik veren motorun bilgileri KUu K
P:7,9 kw

Motor devri ;3800 rpm

Red¢ktor oraneé; 1:5. 2

Denklem (3.23) kullanél arak -eéekéek devri hes
¢téekecx 389%5\_@:;780;76 rpm

Denklem (3.26) kullanéel arak kayék hézé hesa
(1996).

Kayéek heéezé

p="txXzxn/ 100():20 oy MZB'DQ/(SG 1000=8. 5 m/'s kayeék heze
Dojrulbamase

Harekette al énmasé gereken yol: 3500 mm
Denklem@. 24) kull anél arakhékasnak -evresi hesap
Kasnak -d®x49065 mnr

Denklem@. 25) kull anél arak devir hesapl aneér
E”5'0‘3'/49@_55:7,13 X60 = 428,09 rpm turda hareket

Toplam log uzunlugu

+ 2 = Kesim hareketi

Max.driin uzunlugu

(3.27)
Toplam | og uzunluju= 2800 mm
Ma x . crée¢n uzunluju= 210 mm

+2:\%|+2:|13,33|+ 2 =13 +2=15

Toplam log uzunlugu

Max.iirin uzunlugu

Daki kada 15 | og kesi mi y a p ddrimdaksk&da durup n 1 5x 15

kalkmas é& ger bt odun dur kalk s¢resi 0,15 sani
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0,15x225=33,75dur up kal kma s¢resi (4.28)

60-33,75=262% i |l erl eme s¢resi (4.29)
26,25 s 3HBPHOMWe mm iyrode i - i8m/shkllarkun k a b(430)e n a)
423Rul man Se-imler:i

1 st kasnak yat ak]| angaesré-nedkal enxitli ryeant alk | aadmeats énlé
Tek séralé koni k makaralée rulman il e 1 adet

rul man kull anél mékt ér .

-

k e k AISKR30224e k s ér al & koni k makaral é rt

kekA4lb dgéd° st eri |l en DIN 720 SKF 30224 Tek séra

°zelli kler akajéedaki gibidir.
K- -ap (d)= 120 mm

Dék ¢Cap (D)= 215 mm

Gen kl i k (B)= 43,5 mm

C =417 kN

Co= 465 kN

n= 300 rpm
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—Q (4.30)

"0= Khmal "©d40000Ni—k Qi r .

0 'O &0 (4.30)
P=40000N
0 _— - (4.32)
0 _ = =137498.%aat® m¢r hesapl anmékt ér .
- T -
— C -

] 3 2
—n

D 1 Hod d,

k e MBUASKF30213e k séral & koni k makaral & rt
kelkdddde g°sterilen DIN 720 SKF 30215 tek se

°zelli kler akajédaki gibidir.
K- -ap (d)= 75 mm

Dek ¢ap (D)= 130 mm

Genikli k (B)= 27,25 mm
C=171kN

Co=176 kN

n= 300 rpm
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"O= Khmal "&@0000Mi—k Qi r .
0 0 @O
P=20000N
4) - _
0 _ - = — =71000.%aat® m¢r hesapl anméxkteéer.
--b—.
LM
ry |- ~a
I \-
] /
b, o
D dy t" d
1
1
1
— C -
B
k e KIUAGE 180 S tipi SKF rulman
| st kasnak Keri-t gezmesini engel | emek I -
yatakl anar ak, red¢gkteorl ¢ motorla kontrol e
ayar|l anmaktader . Bu yataklamada 1 adet GE
kelddA® gt°est erilen GE 180 S tipi SKF rul mana
K- -ap (d)= 180 mm
Dék ¢Cap (D)= 260 mm
Geniklik (B)= 105 mm
C =1530kN
Co=7 650 kN



5! ST KASNAKKBIONKU ELEMANLAR ANALKZK

| st kasnak mil. czerinde olukan kuvvetlere
ol madejé teorik ve Dbilgisayar ortaménda yar
grubu i - é&rmir°snenmes skahitp ol an ¢st kasnak mil.ii
artan kuvvetlerin etkisinde kesilme geril me

Kuvvetin uygaliana@ji=& 100k tman
En k¢-ck mie kefena g (5.1)

m1002

A= T:7853’98 mm2

TZE (5.2)

r=Kesme gerilmesimemz

F=Uygulanan maksimum kuvvet

A= Kesimin? al ané

t= ?680503{.1:8 =7.64 lemmz

Mi | C4140 mal zemeden ¢retilmiktir C4140 mal
Akma Dayanéané= 420 MP

Kopma dayanamé= 655 MP

Bilgi sayar ortaménda I nvent or FBMr amliza mé k u

ger - ekl ««KStiaiyreisla!l e-a% ¢ mofaamah ¢ cr e boyutu 0, 02
mi ni mum h¢cr @01t plaraka | 6 rsrdeexkiS@édrd e  asl aéynéasna |
-%z¢emlemgopipehehu gllséleir2d d eéne g ¢ aolitalardar, e n
ol ukmasé tahmum kdvVven mlasi 6.000y0r eNc au ybgeul | iarn

mesnet nokt al aréndan sabitlenerek séneér Kar
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kelbid.l}, st kasayw&ksanli | 41 °%92gmlndges ¢aj €

kekRl] sbt hihgreak nd®¥oal Mk a B gerilmada g j€éd e me

Analiz sonucund& e ki2d dbe g°steri |l dijJi gi bi maksi mum

ol arak bulunmuxktur. Ma2Memedi n. aBinadip eader
k¢ - ¢k ol duju ger ¢l megktgr . Bil gi searikar ort

hesapl amal ara g°re ¢(stmiuhkhawaike muygunduma hd a me s
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6.BULGULAR VE TARTI k MA

Bu b°l ¢mde kesme sistemi ndedkllerielparloén aecrd ketré rv.e

6.1.Kesme Sistemindeki Problemler

Kesme sisteminde yer al an «kerit be-ajéneéen

kalitede kesil mesini, maki ne verimlilijin
et kil emektedir. Doj r u akheispmeo |amaéysaénn ak evrei tu zbuér
kalitede ¢reé¢n¢g kesememekt e, kesmesi dur umun
bil enmesi gerekmektedir. AkKéreé bileme sonuc
azal maktadeér . Be-ak Ceiri¢gmigmi aiz-ailmama&kil me db
art ma kkteakd.gbrd.e Kesme Sistemi i -erisinde yer
g°steril mektedir.

Saha ortaménda ger-eklexktirilen deneysel -

dejerler tespitdedil hesi tbdll-ajrmaletin kesme &

ol ukturul duj u k es me uzunl uju yapéel an d e
hedefl enmektedir. Bu deneyl er 2 farkl é y
ger-eklexktiril mesi pl anl anméxkteér .

k e l6il.Kesmes st e mi i -erisinde yer alan bil e

Kes me Sisteminde yer al an kerit be-ak he

k°rel mektedir. Bu k°rel menin gideril mesi V €
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be-ak beéeWliarl ibialreeanmektedir. Her Dbil eme sonr
mi kt ar azal maktadér . Kerit be-ajén il k tal
konuml andérel er . Bil eme sonrasénda geni kKl ifj
tutuli mawne farkl e basén-|lar da kuvvetlerde g
bel irli aral éeklarla operat®r makineyi durd
be-ajeéen kull anéml ar sonraseéenda bil eme ned
azal maségerginlik artmakta mal zemeni n akma
neden olkmeakBader kopan kgodtterbiel-mek t°ea chierj .i

kel lIKopan kerit beé-ajé °rneji
keri't be-ak kopmalarénén ©°n¢gne ge-mek i -1
belirlenerek teorik olarak ve bilgisayar o

simule edilmesi, elde edilen teorik ei m¢ |l deyenl eri n karkeéel akteér

aamada ise -alékma ortaménda ger-eklexktir]
dojrulunun teyit edi |l mesi pl anl anmaktadeéer.
programéyla makinenin paneline ikKklenmesi, K

genikklkontrol ¢n¢gn yapélarak sistemin gerginl
kekBdt e.kerit geniklijinde meydana gel en az
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kekBlkebr.it geni klijJjinde meydana gel e

6.22Gerginli k Hesapl amal ar &

Kesme sisteminde kullanélan kerit bé-ak BO
Kocael.i 'niversitesi S¢rekl i Ej i ti m, Ar akt
KARTEAM analiz merkezinde yapélan spektr ome
mal zeme sopidtujeud g l6dd tket ikrer it bé-ak kesiti g©°s
Spektrometre analiz sonu-|laréna g°re; 1.606

%98,0 Fe, %0,812 C, %0,191 Si, %68 Mn, %0,0405 P, %0,0020 S, %0,128 Cr,
%0,0226 Mo, %0,0488 Ni, %0,0020 Al, %0,0106, %0,0010 Nb %0,0013i, %0,0035
V, %0,0073 W, %0,001 Pb, %0,002 Sn, %0,0025 %©,002Zr, %0,00Zn, %0,0064
Bi, %0,002As, %0,0118&e, %,005Sb

C75 mal zeme i -1i n;

AkmaDay anéméexa 550 N/

Kopma dayaaémé 640 N/

Kasnak -ape: 1000 mm

KKk i kasnak arasé mesaf e: 1580 mm

Kasnak Devri: 1400 rpm
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B-B(2:1)

a
.

70

kelh|Kasnak ve kKkerit be-ajéna ait ©°I-

Sistemin gerdirilkenéBiitred e °lsulelra fR@InidraikviFe 6 9 2 6 I

silindirin uyguladeéejeé kuvvet dejeri;

1 bar basén- i -in itme kuvveti= 503 N

Ust Kasnag
Tagiyan Hareket
Eden Yapi

Hidrolik Silindir

kelebl] st kasnajé hareket ettirerek kerit beé
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kerit be-ajée geniklijJi 70 mm ol arak kull aneée

kull anél maya devam eder .

A=wxt (6.1)
A=Kesit alan

w=kerit bée-ak geni«klif]ji

t= kerit bée-ak kaleéenl eéejeé

Denklemg. 1) kul |l anél ar ak el dlabloé.tHidlee g°dcdijeari Il emi |
kerit geni kKl ijine g°r & e kGsbEla yer adah gnafite d a k i C

g°steril mektedir.

Tablo6.1. ker i t b é daeajki Kkiemligr ial aneé

kerit Bé-ajlkerit Bé-aklkerit Bé-ak
(mm) (mm) (mm?)
70 1,2 84
65 1,2 78
60 1,2 72
55 1,2 66
50 1,2 60
45 1,2 54
40 1,2 48
o)
> 100
o —
g 80
5—8 60
e 40 —
- N
<20
\: 0
z 35 40 45 50 55 60 65 70
o))

SNAG . Pl DSYASEAEA 6O

—YSAaAlG 1 ELYP OYYHU

kelkb.!l kerit geniklijine g°re kesit a
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I I NB1SG SRSy Nad 1lFayll airaildSprYRY KIS&EL6 LWIEYE y] WRIK G

[Jinclude Cosmetic Welds [Jinclude QTY Overrides
Center of Gravity™

Mass [355,174 kg (Relatve {| Wy x [-294,699 mm (Relatw|
Area | 6585766,327 mm~2 ( Y | -119,017 mm (Relativ|

Volume | 57716916,452 mm~3 | z [0,953 mm (Relative &

Inertial Properties™

Principal Center of Gravit

Mass Moments
b | 32780768,134 | Calculated using negative integral.

by |-14394151,837] 1y [49988633,637
bz [-19864,414kg | Wz [-77798,073kg | 12z [S6014764,387 1

*Values do not reflect user-overridden mass or volume

SPAIfF NB1 SU 1SRYY INARAAGSYAYAY G2LX LY 1 NG
k e k6i8d dlenvent or programéndan al énan yapénén

k¢tlesinin olukturmuk ol duju eylemsizlik ku

F=m x g = 355,1 x 9,81= 3483,5N (6.2)

¥ Selection 1 (COG Workplane)

No Properties

¥ Selection 2 (Face)

Perimeter 2105,558 mm
Total Loop Le.. 3949,704 mm
Area 169342,322 mm*

¥ Advanced Settings

k eloBMHarekeiyapénén ajéerl ék merkezi
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k e k69 des t kasnak hareket]|. yapé ¢zerinde o
di yagr amé gesteril mektedir. Yapéneéen aj er |
ka-ékl &] é&n eamomeotl uakktdujuaulduma) kild w r :
YaraiDuvadan
= 2145
- 744
. 1835
\
155 155
Y 434
W
==
ff\\ /{\\ \ \
M | S:g:gT Dwarg/ \_\ \, AguikMerkez Kasnak Eksen
idrolik Silindir /‘ \ Sag Yan Duvar
B o/ \ Desedi
E::isf:lksumd\r ) /
Ak Merkez / ]
Kasnak EksemJ"
kelbBl] st kasnak hareketli yapé ¢zerinde
»M=0 6.3) (

M=Moment

F,=Si stemin ajérl éjeéenén olukturduju kuvvet

(o]

x; = Ajrél k merkezinin saj yan duvara ol an

~ =

x,= Ajreél ék merkezinin sol yan duvara ol an r

Denklem6.3)ve. 4) kul | an

(]

arakgekagkdeaekii hekiapsar
M=Fy x x;

M= 3483,5 x 43,4 = 151184 Mm

> M=0=>Fx 15,5=151184N.mm

FF=9753N (Saj yan duvarda olukan kuvvet)

M=Fy X x,
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M=3483,5 x 74,4 mm =2ZBL72 Nmm
> M=0 => Fx15,5 mm=259172 him
FF16720N (Sol yhkumvetduvarda ol ukan

Toplam =26 473 N Sistemin hareket:i i -in uyg

Bronz4 St A1 A&ANNINYyVYSZ4q NI 2PEAPIRANcY | &Py dP 2f dzo ( d:
n¥c aSceAftYAOOdAND

F x O=Fsg¢rt ¢nme (6.5)
26 473 x 0,6 = 15 883 N =15,9 kN s¢irtéegnme K

3443,5 N= 3,44 kKN Sistemin Ajérl éjeé

Sistemin hareket edebil mesi i -in gereken mi
F=3,44 kN+15,9kN=19,32 kN (6.6)

Sahada yapélan °1-¢mlerde hidrolik silindi
hareket et mektedir. Sahada vyapélan °1 -¢ml.
ortaméndaleiri malei yer¢gzml an panel czerinden hi
ol arak kontrol edi |l mektedir. Panel szerinde

sistemin yukaré kal kmaya bakl adéejé tespit e

Sisteme verilen hi dhidvoliki ki | deansdé@ m-i nd xjeearilterh e
uygul adéj] & kuvyveTablob2j deeelr e rl imeé k& K@ jd @dlodikk i
pi stonun uygul adéjé net itme Kkuvvetinin h
g°steril mektedir.

dz
Fuiarotix sitindir itme = HTX 1 bar (6.7)

(80 )2 N
FHI‘droI:’k Silindir itme — SR X G-l 2
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N
Futarotik sitindir itme = 5026,5 mm? x 0,1 T ~503 N
39 bar x 503 49,6 kN. (6.8)
Tablo6.2. Hi dr ol i k pistonun ol uktur muk ol d
Sisteme Verilen Sistemin Aj{Hidrolik pistonu
Hi drol ik |al @éndéektan Kt me KMNvvet:
(bar) (bar)
70 31 15 500
75 33 18 000
80 41 20 500
85 43 23 000
90 51 25 500
95 53 28 000
100 61 30 500
35000
~ 30000
£
s 25000
2
3 20000
<
g 15000
= 10000
z
5000
0
70 75 80 85 90 95 100
Sisteme Verilen Hidrolik B

e=Hj dr oi k Pistonun Uygul adéj é

kekid H6drol i k pistonun uygul adéjé ne"
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k e k l1Hid®lik piston ekseninin rulman eksenine olandik a k | €] &

kekild K&@snak

Measure X +

% 8 [&)]
¥ Measure Results
Center Distance 9,500 mm
Delta
Minimum Distan...
Delta
¥ Selection 1 (Face)
30,000 mm

122,564 mm

Diameter

Radius 15,000 mm
Total Loop Length

188,496 mm

Area 3110,177 mm?
Measure Point

¥ Selection 2 (Face)

Radius 112,500 mm

Diameter 225,000 mm

Area 74191,847 mm?
Center Position

» Advanced Settings

Measure X +

iy ﬂ@

¥ Measure Results

Center Distance
Delta

Minimum Distan...

v Delta

0,000 mm

X Distance
Y Distance
Z Distance

155,001 mm
60,008 mm
0,000 mm

¥ Selection 1 (Face)
39,421 mm
2,000 mm
78,841 mm
4,000 mm
1498,268 mm?

Major Radius
Minor Radius
Major Diameter
Minor Diameter
Area
Center Position
Measure Point

¥ Selection 2 (Face)
112,500 mm
225,000 mm
74191,847 mm?

Radius

Center Position

» Advanced Settings

eksenini
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Measure X +
By | 'F‘b‘
¥ Measure Results

Minimum Distan... 149,837 mm

Angle 0,00 deg
¥ Selection 1 (COG Workplane)
No Properties

¥ Selection 2 (Work Plane)
No Properties

i« 149,837 mmp-

» Advanced Settings

kelbild Si stemin k¢gtle merkezinin rul man e

kekidlide6 hidroli k piston ekseni nkek.iZudéan ek

kasnak ekseninin rul man kelk&l8ntien es iosltaenmi di kk

-~

mer kezinin rul man eksenine olan dik wuzakl éj
di yvadckredald tge® st er i | mektedir

Kasnak Ekseni
Agirik Merkezi
Radyal Kaymali Rulman AgriiMerkezi 204
Yatak Ekseni
T 142.1
Vidah Mil Ekseni plre

1325 5

@-@"‘ s Vidali Mil Ekseni / \ \
e :
s — Radyal Kaymah Rulman Kasnak Ekseni _/
Yatak Ekseni Hidrolik Piston .
I —— Ekseni Agirik Merkezi
Hidrolik Piston! — Gerginlk Agisi Igin

Ekseni B | Destek Noktas:
1325 | 1421

204

~ = ~

keloldld | st kasnajén bajlé olduju sisteme ¢
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General Properties.

by | 223442355 k¢ Iy }77!53063427,756”

[Jinclude Cosmetic Welds [Jinclude QTY Overrides
Center of Gravity
Moss [190,444 kg (Relotive {] @8 x [ 145,041 mm (Relative]
Area [3278684,650 mm~2 (| v [8,073 mm (Relative E“
Volume |31440718,905 mm~3| @ 2 0,005 mm (Relative £/
Inertial Properties
Principal Center of Gravity
Mass Moments

D | 19043705,402 ] Calculated using negative integral.

bz [15780kgmm‘|  lyz | 1789,671 kg mi

kelbild Si st emi n

kelell®bt e I pvegt améndan al énan sistemin k¢gtl e
tarafénda yer alan kasnak ejimini ayarl ayan
vidal & mil sayesinde mome&retk6.letdkai srie dorktt @ d d |
motorla kontrol edilen vidaleée mil gosteri
ayarl ayan red¢gkt°rl ¢ motorun g¢- hesabénda

kelkild Red¢ktorl ¢ motorla kontrol edil
kelilMeveril en grafi kten alénan kuvvet dejer

70
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X F = —2F + Fyarotik sitinair =0 (6.9)

2F=Fuiarotix sitinair

FHidrolik silindir

F= 2

15000

2 =7500 N

F kuvvetini bul ma ikl eminij ut ¢int nbeaskewnvv edd]j
hesp | andakahdabled30ee yer alan verileri elde ed
edi Il mi ktir.)

Tablo6.3. Dej i ken Kuvvetlere G°re kerit Bé-akt a

Hidrolik pistonun F Dejer|kerit Blkerit Beé-ak
Uygul adeéej e Kesit Al Gerilme (Mpa)
15 000 7500 84 89,29
17 500 8750 84 104,17
20 000 10000 84 119,05
22 500 11250 84 133,93
25000 12500 84 148,81
27 500 13750 84 163,69
30 000 15000 84 178,57
z
- 700
@ w
w= 600
N
--x- 500
24
~ | 400
<O
© 300
-z
oy 200
-
—w 100
X0
x 0
L
-
HI DROLI K Pl STONUN UYGULADRKNjI KTME KU
—4— kerit Bé-ak | zerindeki Geril m
—8— kerit Bé-ak | zerindeki Geril m
kerit Bé-ak | zerindeki Geril m
kerit Bé-ak | zerindeki Geril m

kelelZl Dej i kken ybéek-laekr ek evsei tk earliatn @éna g°re «kKker.
gelen gerilmeler
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C75 mal zemeden i mal edilen «kKerit bée-ak ¢zel
gerilmelerk e k6ilToelde] i kken kuvvetlere g°re ve Ker|

hesapl anarak grafik haline getirilmickktir

C75 mal zemeden yapélan «kerit tkée-k6iddb@me Kk op m:
gesterilen Keri kopma ajday &mnémamaennaaXk é n bir
kal maséndan kaynakl andé] & e kcelfdo@&lleldenedilbne s ap |l an

grafi kten yorumlanmaktadeér.

Kesme ikleminin sorunsuz ger - ek24@ Mpae s i -
aral ejéendadér. Bu gerginl i jolarakolD kNule26 kNa c a k k u

arasénda dejikmektedir. ker it be-ajén kop

-ekme kuvvetine maruz kal masé gerekmektedir

Type: Von Mses Stress

Unit: MPa

23.11.2021, 11:33:53
418 Max

44,3

L 3075

2707

£33,8 Min

kelild Kesi t adalodn@r i7d2 b éV-oan] éMi as eaSletibfgsid e ] e r

Bilgisayar ortaménda m¢heilekeil8 Beyg26t émi pe
Ker it BanluBlgmamae Analizg apél mékt ér . Simglasyon so
geri | me kkdgildrel st eri |l en grafi kte yer alan d
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Teor i hesapl amal arén ve Dbilgisayar ortame.d

-&kma ortaméndaki dojrulujunu kanétl amak i
czerinde ger-eklextirilen deneylerde axkaj éd
Yapél an hesaplamal ara ve elde edilen si mgl

uygul adejdejk kkweet iprmar ametrel ere g°re kerit |

gerginliklerin dojrulujunu, -al ekxma ortamé
Gerginl i ked%lil®d gyl etré it lae o r a nSéarrdima¥kd gemihlig n
°l -¢m ci hazéyla ger-eklexktirilmixktir.

kelold St arett Mar ke Gerginlik ¥I|-¢m
Hi drol i k Silindirin basé&red@lbbdoek agl®tsétlearriakd il e
tamamen akaj] éyakehko@ddie dhlag ll iakn éb.aséncén pan

kapateéel déjé g°sterilmektedir.
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SENKRONIZASYON - DEFAULT 5.11.2021

A e | MAKINE HATADA 13:36:11
I IN
AKUMULATOR 0BICAK HIDR?DLIK BAS lgj i BICAK GERGE
: | l | AKTIF
e | ] |
LOG & KONV L Actual : 2,97 bar

Hidrolik Basing

BLADE ANGLE o
Set B
EKHSéN Actual Pos: 2,7 mm Al 0%
Target Pos : 0,0 mm Aktuel Basing 3.0 bar
ANALOG MaNUA |
UNITS BICAK PNEUMATIC BASINC Bicak Aci Hareketi

(1] &0 100 r
BILEME L1 (]| Li JOG

Actual : 0,18 bar

Actual Position: 2,7 %

SIFIRLA BLADE LENGHT

(v} 50 100
i i l Bigak Genislik
S— | | | | | Oleii
v Actual : 66,2 mm bl

HPEERYSE TG

AYARLAR  OPSIYONLAR  ALARMLAR  KAPILAR

SERVIS IZLEME

kelkd Hi drol i k basén- panel ¢zer
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' st kasnak akajeéya indi kited@R2sdoent rgaf,s 1 gderjdgi nglii
sabit mandal e ¢st kasnak tarafénda hareket

Kekil de kKerit bé-ajénén tam ortaséna bajl an

kelkRd kerit bé-ak ¢zerine bajlanan ger (
Sistemin ajeérléejéné al malbRHt engpanherdédi hi d
bara -éeékar él ér. Bu baseénhardeleetr i entdnee y;es tb akkals:
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Actual : 66,2 mm

s SENKRONIZASYON - DEFAULT 25.11.2021
3 S MAKINE HATADA 13:37:28
~ BICAK HIDROLIK BASING - .
AKUMULAT
OR p . a‘ BICAK GERGI
(— L PASIF
LOG & KONV Actual : 41,53 bar
= = Hidrolik Basing !
BLADE ANGLE ‘
EKSEN Actual Pos: 2,7 mm SetBasing ,
HIZ e "
Target ":’;Nl;],'\" mm Aktuel Basing 415 bar
ANALOG rimbiich e
UNITS BICAK PNEUMATIC BASING Bicak Agi Hareketi
l L : ) € n et
Actual : 1,32 bar
Actual Position: 27 %
! SIFIRLA BLADE LENGHT —_—
Blca_q Geniglik
l v Olgim

o a4 —_—
PSRNV SE IR ST ES
kel Hi droli k basén- panel
Sisteme verilen hidrolik
dijital ve manuel manometreyle
kekkdote g°zegsgkte]jeé gibi piston
okunmaktadeér 2,5 bar basén-
kekkd H6drol i k piston
Sistemin ajérl éjée aléndéktan
czerkeld@t e g°sterildiji gibi

76

czer

baséncén tam dejer

e ml er
ndeki
f ar k é

bajl anté noktasé]

sonra gerginl

her hangi



kelokPd Si stemin ajérl eje aléndéktan sonr a

Daha sonr a droli kepiP@®dtdanag’°kaséend dverilgebé
@

hi
yukaréya dojru haeeketi tetlen@bak baéibialh

kelokd | st kasnajén yukaré dojru hareket etm
kerétajbéen kesit al ané egeoniakrlaikj idydjed kdmbejkrtue do
bil endi k-e geni kl i]i azakenakix dbé.2mmenolareks i t al a
°l - ¢l en kKerit bé-ajée g°sterilmektedir.
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keloll kerit geniklijinin 66.2 mm ol duj

Sistemin ajéeléjéneéen alénmasé i-in gereken b
geni klijJi v 2k enilix e i yek ahleah égeairja b
mm’kesit alanéna sahip oKaki2dudeg °g %3 tear ikledii]jt

70 bar basén- dejerinde gerginlik

D
[EEN

°l -¢m al e

@m SENKRONIZASYON - DEFAULT =
e~ MAKINE HATADA | 24
BICAK HIDROLIK BASIN! Ry
AKUMULATOR P b BICAK GERGI
| PASIF

LOG & KONV Actual : 70,1 l’lm’v

i

Hidrolik Basing

- BLADE ANGLE o
EKSEN Actual Pos: 2,7 mm SLOLLEGE

= Terget Pos: 0.0 mm Aktuel Basing 70.1 bar
B Gioo MANUAL 2
UNITS BICAK PNEUMATIC BASINC Bicak Act Hareketi
el : 3 0%
Actual : 2,50 bar

SIFIRLA Actual Position: 2,7 % A

BLADE LENGHT

Bigak Genislik
Actual : 66,2 mm Olsm

il

kelbk8 Hi dr ol i k BasénBarPaanfeylar|lzaenrainn dSei s7t0e mi  C
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70 Bar ol arak verilen basén- dejeri hidrol i
edil dijine 67, 5Bar ol ar ak okunmaktadér . 6
ver il diekiilddddger al an grafi k ¢zerinde bakel d
kuvveti olukmaktader.

kelkRPd Si steme 70 bar basén-k wWerjielrdi Jji nde

Panel den verilen basén- dejeri sistem ¢zeri
°]l - ¢l erek teyit edildikten sonra sisteme v
ol ukturduj u Ki¢imneandek not ediért Daha$andaéd ogi nl i k °1 - ¢m
izerinden dejer okunur . Gerginlik °l-¢m ¢z

KGSIbaci nsi ndi r .aydiN/d d edjyeer -MR/ ri |l erek not edil

33,9 KkNOI uk bir itme Kkuvvetinden -1k 32 kN
gerginlifji i -in harcanan kuvvet dejeri ol an
Kasnak ¢zerinden her iki kola exit dajeélan
14,58 |/ 2 = 7,29 kNO6dur . 5.10)
keki2l868e 14, 58kNo6luk bir itme kuvvetinin o
MPayaniQON/a & ol arak °1 -¢l d¢j ¢ g°steril miktir.
Farkl & baseén- kuvvetlerinde ve farkleée kesi
tekrarl aneéer . ¥| -gdnl leen sweaniclue dgaiketbleleel ener e

79



getirilirvek e 6l dyeer al an grafi kl e kéeyasl anarak vya

teyit edilir.
Eu.J
- 700
0:2
m;’ 600
N 500
T
¢ O 400
:ZE 300
_W= 200
m_l
L(IDJ 100
. 0
o IRV S I IR O TR I PR PANE IR
L BT R RN ST AT B ST N Y ®
< HI DROLI K PI STONUN UYGULADGMNJ I KT
—— kerit Bé-ak | zerindeki Ger i
kerit Bé-ak | zerindeki Geri
kerit Bé-ak | zerindeki Ger i
kerit Bé-ak | zerindeki Ger i
kerit Bé-ak | zerindeki Ger i
kerit Bé-ak | zerindeki Ger i

keleBAd Deji kKken y¢kl ere ve kKerigtz ebré -nadke kmeesyidta r
gel en geril melerin sahada °1 -¢l mgk dejerl er

kek6l7 ve ke k630 da yer al an grafikler keyas|l

hesapl amallaa®yomne- aslienkkmal ar @énén sonu-1|ar éneé
teyit edil miktir.

63kerit Bé-ak Kesme A-ésé ile Bileme Tekrar
Kal iteld kesim yapabil mek ve bé-ak °mr¢gnyg

kesme a-ésénén balirr | eBumeksa p sgaentdeak ngeekrt -ee k | e «

rulo temizlik kO©jéedé sekt©°orel pazadk2énda en
kg/a veO3kgh ¢r ¢nl er i -in farkl é kesme a-é€él ar éne
ve bée-ak °mr¢ dejerleri g°zl emlkerkd&3ibadl® opt i m
farkl e ¢r¢n yojunluklaré kull anél arak ger - ¢

ger-eklexktiren kesme a-€el aré g°st &reiklithekt ec

6320 dge® st er i | mektedi r .
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10A 10,5M1A 11,5A2A 12,5M3A 13,5M4A 14,5/

Kesim Kalitesi

-1

1 Kaliteli Kesim Kesme A-éseé

0. 3 mkg U

L ) mwme() . 2 MY u
0 Kalitesiz kesim

k e kidl 0,26kghh ve 0,3kgh ¢r ¢nl dej

Kkan kesmehada- €l ar ér

i
gzl emlenmi k kesme kaliteleri
0 0 1

kelBd Kesi m ° Kalitesk KesimjiKal{teli Kesim)

80

¥mr ¢

75

70

Bé- ak

" -
T -
-

65 —

kerit

60

55 i i )
12, 5A 13A 13, 5A
Kesme MA-ésée (

==, 2 MKY U =0 . 3 mk'Y U

k e k6i33. 0,2 kglt veO03kghh ¢r ¢nl er i -in deji ksgthada k es me
gzl emlenmik Kerit bé-ak °m¢grl eri

81



k ek

Blvekee 6BHBt e yer alcen egqreafeikk luggrguinn kes me a-

kekeidoey er al an grafije bakeéldéejenda 12, 5A |

k al
bu
Omo

S¢r

Sonr asé

| e me

Bi

It esi i - i n uygkalclRddeygraan grfficincddethe kt edier i s e
aralekta yer alan kesme a-élaréna sahip
rlieri yer almaktadér. 12,5A kesme a-ésé

esine ulakteéeje g°zlemlenmektedir.

H
1

1,0 11 1,2 1.3 1,4 15 1,6 1,7 1,8 1,9 2,0

1 Kaliteli Kesim kerit Bé-ak Bileme S¢r e

0 Kalitesiz kesim
- e« (.2 kg/[(m)]*3 0.3 kg/[(M)]"3

134 Déji kken kesmzhadea&l @ Z2lneamligénrm kS opti m
eme s¢releri

kl e ¢ré¢n yojunluklaré i -in ger-ekIlexktir
ékma ortaménda kKkerbitl eoccekajféor rkaal g @ lerhe s ik

eme s reskekiidMe @ esntmirk tliern. Gokghn -¢Jragm g°r e

junlujunda ¢r¢nOXkkgbsigmigmdg ol unl ssgqgomingda ¢r ¢r

en az 2 saniye bileme yapél masé ger ekme
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K

0]
n \
© \
= \
o \
n \

0 \
g 1,0 15 2,0 2,5 3,0 3,5 4,0 45 5,0 55 6,0
()
-

-1

1 Kaliteli Kesim kerit Bé-ak Bileme Terkrareée Sg¢g
= e == 0.2 kg/[(m)]"3 0.3 kg/[(m)]"3

0 Kalitesiz kesim

kek6i3.Deji Kkken kesme a-élaréna g°re sahada
bileme tekrar sg¢releri

Deney -alékma ortaménda bé-ak bileme tekr
bakl|l anar ak kesil en créenl oer kontr ol edi | mi K
bil eme tekrar s¢resikawBbHeereébastakrdbeamsedl

0,2 kghb crén yojunlujunda ¢r ¢n03kkgbs i pirgache 5 s

yojunlujunda ¢m¢gmzk s isminn d/ee diesebia bil eme y
Aksi takdirde bé-ak k°reldiji i-1in kesimiHK K
Her kesim ikleminden sonra kKkerit bé-ak k°re
bilenmektedir. Her bileme soma&é nda Ker it geni kI i7jJi belirl
Ger-eklexktirilen deneyde farklé yojunluktal
s¢rel eri ve tekrarlaré wuygulanar ak, Ker it
belirleyerek, bileme sistemii n k a - bil eme tekraréndan sonr
geni kIl 17 i keéesal déej é i -1 n) yanakmasé€ ger ek

ort am@hkghave0,3kgh yojunl uju sahip ¢réegnler 12,5

0,2 kgk crén yojunlujunda ¢re¢n kesi mioBde 5 s a

kglda ¢ré¢n yojunlujunda ¢ré¢n kesiminde i se er
yapélarak «kerit bé-ak geniklijinin késal ma:t
bajl é ealiar @k -kaj a dojru il erl eme miktareée ve
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70,05

Geni

70,00 . Xt
Y

a k
/

69,95 S —— - - - - - - =

69,90 P S

Bé-
'4

69,85 ==

69,80

kerit

69,75

69,70
0 50 60 70 90 110 130 150 170 190 210

kerit Bé-ak Bileme Tekrar Say:

= = = 0.2 kg/[(m)]"3 0.3 kg/[(M)]"3

k eill6.36. kerit bé-ak geniklijJi deji«ki
Farkl & yojunlukta ¢reéen kesimlerine bajlée o
kesal mabhar kt e keildr36dldrai kgtisrt.er i | €,8kgh o¢nrug-nl ar a ¢
yojunlujunda ¢réen kesi miOBkga dhregn 1y3o0f nbdidl e me d
Sroén kesi mi nde i s e her 100 bil emede 0,1
g°zl emlenmektedir. Bub2kagipgsamdaybj bemaej snda
kesiminde her 130 bilemede 0,1 mxB kgl ¢r ¢n yojJ unl ujunda ¢r ¢én

herl® bil emede 0,1 mm kKerit bé-ajéna yakl akm

641 r¢gn Yojunl u] WGeani wei BiéenakBajl & Ol arak ke
Tespiti

0,2 kghh ve 0,3 kgd yojunluju sahip ¢réenloer i -1in
yapél masénée ve bé-ak °mr¢neén maksi mum s¢r
geni klijine bajlé olarak gerekli gerginlik
i Kl emi nden sonrlamekeéri tveb ékeaki mk°irkel emi ni n

il enmektedir. Her bil eme sonrasénda «kKeri-t
€-ajéneéen geni kKl iJinin keéesal masé Ker it ge

b
b
deneyde - al é«knyaojounlaukétnadkai f¢arr¢gkdléer i n kesi mi
y

apélabil mesi i-in gerekli «kxerit gerginlifji
tutul masé i -in uygulanmasé (¢erkeekkéi3id dyeer gi k
Kal i tel:] kesim i-1in ger ekl i Kerit bé-ak
g°steril mektedir. kerit be-ak gergigmsltiJi hi
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kasnajén yukareée kaldéreél maséyla elde edil m

bajl & ol ar ak hidrol ik pi stonun uygul amasé
kuvvetler i-in ger ekIlkie kbB8bsdstre-al d xjeer Ilti gleelgiim
farkl & beé-ak kesiti ve ¢ré¢n o yojunlukl ara

uygul adéjé indir gemmiew i Hunekkdteddaj.er | er i

100 110 120 130 140 150 160 170 180 190 200 210 220 230 240

Kesim Kalitesi
-

-1
1 Kaliteli Kesim kerit Bé-ak Gerginlifji ( Mp
0 Kalitesiz kesim = == 0.2 kg/[(M)]"3 0.3 kg/[(m)]"3
keleB1d Kal i t el i kesim i -in gerekl: Keri
16000

[
S 14000
S -
o 12000 o=
» 10000 P
—_Z __—’—‘

~ 8000 -

() - =

>
x~ 3 6000
_X
_ 4000
(@]
. 2000
©
_ 0
T 48 54 60 66 72 78 84

kerit Bé-ak Kesiti mm” 2
= = = 0.2 kg/[(m)]*3 0.3 kg/[(m)]"3

kelkkBd Kdeal «kerit gerginlijinin, farkIl & bé- a
pi stonuen- xkergzerine uyguladejé indirgenmik
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kerit bé-ak ¢zerinde oluxkturulan kuvvet dej

bajl ekelbBMd& g°sterildiji dejer aral ékl ar én

aral ekl arénda «kerit gerginliji muhafaza ed
geril mel er ol ukturacak hidrol ke l6B¥P0at ona ve
yer alan grafikte g°sterilmiktir. Ayreéca Kke
ol -¢m dejerl er ikneikddddk gtPas € ea kit enr &k mas é
@ 12
10
g I ——— T LT
] e & &
Ece 7T
D 4
Lo 2
S— 0
S > 48 54 60 66 72 78 84
I: kerit Geniklifi mm~ 2
)
= == 0.2 kg/[(m)]"3 0.3 kg/[(m)]*3
keloBd kerit bé-ak ¢zerinde olukan geril mel
S
" 600,00
[m)
pd
z 500,00
x
W 400,00
N = .
"2 300,00
xn:% - _m-
< w i
S &~ 200,00 = o
m 100,00 f—
|_
- 0,00
o L DO WWwLWOoLwIILwWwOolwin oWl o
" O YT YO g0L o O NG~ Do
.« o™ < <t Lo o (o] © N~ Al\
HI DROLI K PI STONUN UYGUL ADKNY I KT
—— kerit Bé-ak | zerindeki Geri
kerit Bé-ak | zerindeki Geri
kerit Bée-ak | zerindeki Ger i
kerit Bé-ak | zerindeki Geri
kerit Bée-ak | zerindeki Ger i
kerit Bé-ak | zerindeki Geri
k e k@.40. keri't be-ak ¢zerinde olukan geril me

kar kél akt ér &€l mas é
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6.5.Tez¢ a | éskEmmac e s i ve Sdmlzasé Dur um

El de edil en dejerler makine ¢zerinde oluwu
girilmi ktir. Makine bu verilere g°re sistemi Kk
sensor taraféndan izl ener ek gerginlik ot o
optimum dejerler sayesinde kesme kalitesi

artte&ellodddge® st eri l en grafi kte bu -al ékma °

veri mf é l6idXei ,g°steril en grafikte ise bu -aleé
mal zeme °mr¢ kéyaslanmekteéer. Kncelemeler 2
yapél ar ak ger-eklektiril mik 80 saatl ik \
dejerl endi sil lamiaktii-ri.n Kéydl kgfiny gPzhleumjl & r da hi
créenler kull anél mékt ér .
< 220.000
—c 200.000
©'C  180.000
C 0B
» - Z 160.000
© ',  140.000
© tal @ékma ¥nce&sai ékma
=
EMakine Verimlilif57.i
kelodldTenl €éxk&mac esi ve sonrasé makine veri ml
= 220000
« ©
<O 210000
+ S 200000
|d)x
o = 190000
(¢}
Hcg 180000
=9 170000 .
= _ 160000
! cal exma ¥ncekaliékma
mkerit Bé-ak Mal zeme
kel6biddTeanl| éx&macesi ve sonrasé kKerit bé-ak ma
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66.kerit Bé-ak ¥m¢gr For mgl ¢

Sahada 9apemher gnet iOOlikhaei;mtiaklremi Honr a
geni klijJinin yakl akeéek 1 mm k ékseaklGgdl@3@&t e 80

gesteril dii]i gi bi 35 mm késalarak °mr¢gnegn b

@ 2 4 ~

e SNAUG . Pcel 1 mYNN

‘10 70 66 6L 57 s 48 44 39 g

s £

s€ o

f) 0 10 20 30 40 50 60 70 80

41 f PoYl {NNBairA oall o
e 200 [(g/cm"3)]
keloddkerit bé-ak °mrg

Ger-eklexktirilen -al ékmahhak, sepcumbal i Ker bt
g°re %20 daha ¢sten bir mlaknéag, banhalmszil easpg

edi |l mi ktir. Kleaneyseb | memakt t esmpémh ¢ edédmlve Ki adet
6.12 ) gel i ktirilmiktir. Bu form¢gl asyon K ul
hesapl anabil mektedir. Ayréca bu form¢gl asyon

daa kt arbeél-aarka k> m¢r taki binin yapél maséneée sajl
0 ——opmnm (6.11)

N : Kal an kerit ©°mrg¢ (%)

xo: kB&-iBtkk | angé- geni kIl i7Ji

x;0 SonmBék-&eknt kI i 7] i

Y —— QP T (6.12)
T: Kal an °m¢gr (saat)
t: Kull anél an zaman (saat)

4p; Katsayé

Ap=80 (Kdeal deneysel parametreler i-in hese
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"5'11 3

[ M@=

k e l6i44.Tezk ap s amé n drad ysatpréilyaenl er ul o temi zI1 i k kO©

Ger-eklexkxtirikekiddgm gadbdemblapek rul o temi
kesme makinesiékmgzeriamenda (Cearl-éekknhae ke 39 mad
éskarta haline gelen temi zlainkd & kaajaé&kd & sgragnlo

engell enmi ktir
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7.SONUME ¥NERKLER

Bu tez kapsaménda, fAEndg¢striyel Temizlik KC
adéeyl a noBamakiSwaew i nin incel enmesi yapél ar a
problemlere -°z¢m getirilerek makinenin kes

artéréel méek ve operat®re olan bajémlélek az
k ©] é dé syeekrte®lr sjwvned eg | ob al p 82kgbdee08kgh- ok kul |

yojunlukl ara sahip ¢regnler ¢zerinde ger-ekl

Kesme sisteminde yer alan «kKkerit bé-ak ¢zer

teori hesaplamalar yapél meée Kk bu hesapl amal ar bil gi sa
siméglasyonlarl a kéyasl anmékt ér. Daha sonr a
el de edilen sonu-Ilarén dojruluju teyit edil
Bu -al ekma sonucunda Kek me&mrkiang tesj nudare e
akaj edaki parametrelerin dejerleri tespit e
1. kerit bée-ak kesme a-ésé

2. kerit bé-ak bil eme s¢resi

3. kerit bé-ak bileme tekrar zamaneée

4. kerit bé-ak bileme ilerleme zamanéeé

5. kerit bée-ak bileme ilerleme miktaréeé

6. kerit béi&kdeggeregin

Bu kapsamda -al exmal ar én ger -ekl exkti]i or

o

uruml ar da Ker;il25Abeék-iak bk d Sehrkapy ag-p&gsed oj unl uj
- 1,hsaniyeve 0,3 kgt ¢r¢n yojunl uj,keriiti mée2 akami y & me

N

amamnlagbésr ¢n yojunl uj u vedBkyk heerrg o ysajnu rnylewdjeu

-in her ,3eksianibyé-dak 1bi | g me mi kgt &me, nz aman ¢
yojunl uj u ilemede0,adkgbr ¢1r3;0n by oj unl uj uilemede n i s e
O, 1 mm ol ar ak kbeerliitr |beén-nai kk tg eised30ifel150MRPa0 pt i mu m
a

rasétesprakedi I mi ktir.

Ger-eklektiriutemdas;al a&«madmExmrs ovredli7/mlairltiéri b e
g°re %20 daha ¢sten bir makine bili msel e s ¢

edi |l mi ktir. Klaneyseb | memakt t esmpém ¢ edédmlve Ki adet
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612) gel i kBu rfidrmipakieesny. oyna z @lk & ra & reoatral sistemj  k

ve Yyazéel émeén I kKl eviyle anl ek Ker ihale beée- ak

getirdl miktir

Bundan sonr aki Il yilektirme -al ékmalare i -1in
1. Farkl & mal zemekeridenbémak| adéh eayné - al €
sonu-|larénén karkél akteér él maseé

2. Bileme sisteminde yar alan bil eme taklar

-al eékmanén tekrarl anmaseéeé
3. kerit beé-ak ¢zerine sojutma vyal damaymgn a

tekrarl anmaseé
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¥ ZGE ¢ MKK

Kk ve lise® J reni mi ni KstanlR@OOdda el @ma ml aAnbhéaxt t¢érrk.
Maki ne M¢hendi sl i jJi éni kazanmékK niveerxs@ e
mezuniyeti sonrasé késa bir yurt déke tecry¢
firmaséndadiPgiojoel argchke ng®r eve bakl améxkt ér. B
makinelerin tasaréemé ve geliktiTnBeKTiAKle - ek
TEYDEB projelerinde aktif g°revlier al mexkter

2018 yeéel éndge fmearnkaenzein AAlrma &rggyel ay °meeltda c i fsii r noe
g°revine devam et mektedir.
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