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SIMGE LISTESI (Alfabetik)

Doénemec katsayisi

Tastyici tekerlek ve yiik araliklari [m]

I¢ zincir baklas1 uzunlugu [mm]

En uzun yiik uzulugu [m]

Tekerlek bandaji ile ray arasindaki siirtiinmeden dogan direng artis katsayisi
Muylu ¢ap1 [cm]

Tekerlek ¢ap1 [cm]

Neperien logaritma logaritma tabani [2.7183]

Cekme elemani ile kasnak arasindaki siirttinme katsayisi

Yik agirhig [kg]

Tastyici lizerindeki faydal yiik [kg]

Gerdirme diizeni agirligi [kg]

Kars1 agirlik [kg]

Araba agirhig [kg]

Tastyic1 tekerleklerin 6z agirligi [kg]

Tekerleklerin 6z agirligi [kg]

L uzunlugundaki yoriingenin diisey izdiislimii [m]

Konveyor yoriingesinin yiikleme noktasindaki yiiksekligi [m]
Konveyor yoriingesinin bosaltma noktasindaki yiiksekligi [m]
Tambur blogu sayis1

Hiz degistirici orani

Saptirma tamburundaki kayip katsayist

Yuvarlanma siirtiinmesi katsayisi [cm]

Konveyoriin yoriingesi izerindeki yerel direng katsayilarinin toplami
Dogrusal kesit uzunlugu [m]

Konveyor yliksiiz seridinin yatay izdiigimii [m]

Konveyor yiiklii seridinin yatay izdiisiimii [m]

L uzunlugunun yatay izdiigiimii [m]

Konveyor yoriingesindeki makara takimlarinin sayisi

Toplam gii¢ tiiketimi [kKW]

Profilin béliindiigli dogrusal ve egrisel boliim adedi

Net Etken gii¢c [kW]

Niiirt Stirtlinmeyi yenmek i¢in gerekli gii¢ [kW]

Praks Tekerlegin diisey eksenine etkiyen maksimum yiik [N]

P, Tekerlegin diisey eksenine etkiyen yiik [N]

Q Agirlik kapasitesi [t/saat]

Qmaks Birim yiik olarak maksimum konveydr kapasitesi [t/saat]

q Konveyoriin birim uzunlugu basina agirlik [kg]

qz Zincir agirhigl [kg/m]

Jo Konveyoriin her metre uzunlugu basina bos seritler i¢in agirlik [kg/m]
qi Konveyoriin her metre uzunlugu basina yiiklii seritler i¢in agirlik [kg/m]
q' Birim yayil1 yiik [kg/m]

Runin Minimum yatay donemeg yaricap1 [m]

R Hareketli tekerlek ¢ap1 [m]
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S ZB

S Zincir gerginligi [N]

S Motor giicii hesabinda kullanilan emniyet katsayisi
S; 1 kesitindeki ¢ekme kuvveti [N]

Si-1 1’den Onceki kesitteki gekme kuvveti [N]

Sinaks Maksimum zincir ¢ekme kuvveti [N]
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Zmaks
Zort

Cekme elemaninin gergin tarafindaki ¢ekme kuvveti [N]
Cekme elemaninin gevsek tarafindaki ¢cekme kuvveti [N]
Cekme elemaninin minimum gerginligi [N]

Yatay ve egrisel boliimlerde ayr1 noktadaki direng [N]

r noktasindan 6nceki noktadaki direng [N]

Tekerlekler aras1 mesafe [m]

fletme hiz1 [m/sn]

Siirtlinme katsay1s1

Zincir ¢evresindeki direng [N]

Yiiklii serit tizerindeki direng [N]

Egilme direnci [N]

Faydali direng kuvvetleri [N]

Gerdirme kizaklarindaki ya da arabasindaki direng [N]
Etkin ¢ekme [N]

Siirtiinme direng kuvvetleri [N]

1ile i-1 noktalar1 arasindaki direng [N]

Harekete kars1 direng katsayisi

Cekme elemanin katsayisi

Yiikiin siirtlinme katsayisi
Yiik aski tekerleginin harekete kars1 direng katsayist

Zincir aski tekerleginin harekete kars1 direng katsayisi
Diisey donemecg sayisi

Zincir dislili yatay tekerlekli kose sayist

Saatte iletilecek parga sayis1 veya yiik miktar [parca/saat]
Tastyic1 basina birim yiik sayisi [parca]

Maksimum tasima kapasitesi [parca/saat]

Ortalama tasima kapasitesi [parca/saat]
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Yunan Harfleri
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Yatay diizlemdeki zincirin hareket yoniinii degistirmesine ait sapma agis1 [°]
Egim acis1 ‘]

Zincir baklalarinin birlesme eksenine gore agisi ]
Zincir baklalar1 arasindaki bosluk [mm)]

Egilme emniyet gerilmesi [kg/cm?’]

Maksimum egim agisi [ |

Tekerlek muylusundaki kayma siirtiinmesi katsayisi
Cekme elemaninin kizaga sarim agisi ]

Aktarma diizeni verimi

Diisey donemecteki egrisel direng katsayisi

Yatay donemecteki zincir dislisi direng katsayisi
Makara takimindaki direng katsayisi

Cevresel

Direng

Egilme

Emniyet

Etkin

Faydali

Gevsek

Gergin

Kesit referans noktast
Kars1 agirhik
Maksimum
Baslangic noktasi
Ortalama
Tastyici

Tekerlek

Zincir tekerlegi
Yatay

Yiik tekerlegi
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SUREKLI AKIMLI ZINCIRLI ASKILI KONVEYORLER VE BUNLARIN TASARIM
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OZET

Siirekli akimli zincirli askilt konveydrler, siirekli iletim teknigi kullanilan isletmelerde seri
iretim i¢in 6nemli bir yere sahiptir. Tez arastirmasi iginde bu tip konveyorlerin konstriiksiyon
yapilarma ve tasarim kriterlerinin incelenmesine ait ¢alismalar yer almaktadir. ikinci
boliimde, siirekli akimli zincirli askili konveyor sistemlerinin iletim teknigindeki yeri ve
onemi, avantaj ve dezavantajlarindan ve kullanim yerlerinden bahsedilmistir. Ugiincii
boliimde, siirekli akimli zincirli askili konveyor sistemlerinde kullanilan elemanlar,
techizatlar, bunlarin 6zellikleri ve se¢im parametreleri ile isletme sartlar1 detayli bir sekilde
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OVERHEAD CONVEYORS AND STUDYING THE DESIGNING CRITERIAS OF
THESE CONVEYORS

Omer Caglar YUCEL
Mechanical Engineering, M.S. Thesis

ABSTRACT

The position of chained overhead conveyors is important for serial production in enterprises
in which continual conduction technique is used.. In this thesis, there are researches on
structure of overhead conveyor system and designing criterias of these conveyors. In second
section, the position, importance, advantages, disadvantages and usage places of overhead
conveyors are mentioned. In third section, equipments and accessories used for overhead
conveyor system, their properties, selection parameters and operating conditions are analysed
in detail. In fourth section, the designing criteria of these conveyors is studied overall.
Moreover, in this section, an example application is showned. In the final section, the results
of the thesis study are discussed briefly.

Key words:Chained Overhead Conveyors ,Designing Criterias of Chained Overhead
Conveyors, Overhead Conveyors.
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1. GIRIS

Tiiketim ve yatirim malzemeleri iireten tiim modern tesislerde, hammaddeden son {iriine kadar
olan iiretim siirecinde en 6nemli rollerden biri de malzeme tasima islemidir. Tesisin verimli
olabilmesi igin iletim sisteminin optimum sartlarmin saptanmasi gerekmektedir. Ornegin;
otomotiv endiistrisi i¢in, biliylik parcalar iireten dokiimhanenin saatte 200 ton kum ve diger
malzemelere ihtiyacit olmasi, bir demir c¢elik tesisinin ¢ok biiyilk oranda ham malzemeye
gereksinimi olmasi, malzeme tasima trafiginin yiiksek kapasiteli konveyorlerle (ileticilerle)

teskil edilmesini zorunlu kilmaktadir.

1.1 Tlletim Sekilleri

fletim (veya tasima) genel olarak dis ve i¢ tasima diye iki boliime ayrilabilir:

1.1.1 Dis Tasima

Hammadde, yart mamul tirtinler, yakit, ana ve yardimcr maddelerin tiretim

tesisine getirilmesi ve son triinlerin (ayrica atillarin) iiretim tesisinden alinmasi islevini

saglar. D1g tasimanin kapsamina demir, deniz, kara ve hava yolu ile géndermeler girer.

1.1.2 i¢ Tasima (Fabrika ici ve Birim ici)

Isletme icine alinmis olan mallarin ¢esitli ambarlara ve

tiretim birimlerine dagitimi, proses ici hareketlerin saglanmasi ve son iiriinler ile tiretim
artiklarinin gerekli yerlere gonderilmesi gibi islevleri yerine getirir.

Yerel demir yollari, motorlu tastyicilar, kaldirma ve iletme makineleri (gezer kopriiler,
konveyorler v.b.) ¢esitli el tasiyicilari, traktorler ve diger yer dizaynli tagima araglar1 fabrika

ici yiik gonderme islemlerinde kullanilirlar.

Kullanma yerine bagl olarak i¢ tasima; birim i¢i ve birimler aras1 diye ikiye ayrilir.



1.1.3 Birim ici tasima

Yiiklerin; atolyeler, ambarlar, proses noktalar1 ve ¢alisma yerleri i¢indeki boliimler arasinda
tasinmasini saglar. Bu tasima yolunda, dik duruma getirme, boyama, montaj v.b. islemler

dizisi yapilabilir.

1.1.4 Birimler arasi tasima

Yiiklerin; at6lyeden ambara, ambardan yilikleme yerlerine, ambardan atdlyeye v.b. tagima

grubunu olusturmaktadir.

Birim i¢i tasimada, hat ve kiitle iiretimi s6z konusudur. Yapilmakta olan {iriin, konveyor
tarafindan bir isleme adimindan digerine itilir. Otomobiller, traktorler, radyolar, v.b. gibi

cesitli tiikketim mallarinin tiretimi bu sekilde olur.

Hat {iretimi sirasinda sertlestirme, su verme, temizleme, boyama, kurutma, gibi iiriiniin stirekli

taginmasina ihtiyag gosteren proses adimlart da mevcuttur.

1.2 iletim Mallarinin Siiflandirilmasi

fletim mallar1 kati, stvi ve gaz olarak birbirlerinden ayrilirlar. Fakat genel olarak gazlarm ve
stvilarin paketlenmemis sekilde borularla iletimi, iletim teknigini ilgilendirmez. Doldurulmus ve
paketlenmis sekildeki (mesela ficilarda, siselerde, kutularda v.b.) sivi ve gaz seklindeki iletim
mallari, yukarida ifade edildigi gibi kat1 iletim mallan olarak kabul edilir. Bunlarin hareket

ettirilmesi ise iletme teknigini ilgilendirir.

Miinferit mallar, parca sayis1 bilinen miinferit yiikler, yani parca mallardir. Bunlar kiiciik ve
biiyiik kitleler halinde, sekil ve 6l¢ii yoniinden birbirinden oldukga farkli olabilirler. Parga
sayilar1 genel olarak olduk¢a azdir. Kaide olarak, bunlar kaldirma makineleri veya zemin {istii
ileticileri tarafindan miinferit olarak kaldirilir ve iletilirler. Miinferit mallarin kitle halindeki

par¢a mallardan sayica sinirlandirilmalart miimkiin degildir.

Burada sekil 1.1' de verilen simiflandirmada bir zorluk mevcuttur. Miinferit mallar, daha

ziyade; makinelerin, gelik konstriiksiyonlarin, araglarin, gemilerin bdliimleri, biiylik dovme
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pargalart veya dokiim parcalar1 ve bliyiik makineler v.s. gibi agir parcalardir. Parga mallar ¢ok
kere kiigiik hacim ve boyutlarda, cok sayida iletilen veya yeri degistirilen mallardir. Bunlarin
yerinin degistirilmesinde kullanilan teknik, miinferit mallarinkinden olduk¢a ayrilmaktadir.
Parca mallar, gerek siirekli ve gerekse siireksiz calisan iletim araglariyla iletilirler. Parga
mallar, ¢ok kere kitle halindeki par¢a mallan olarak isimlendirilmekle beraber, daha ziyade
paketlenmis veya paketlenmemis parga mal olarak anlagilmakta ve yer degistirme; kepgeler,
kovalar, emiciler, kaldiricilarla yapilmayip, bilakis baska cesit tesisler veya rolatif olarak fazla
miktarda insan giicii kullanilarak yapilmaktadir. Genel olarak pargalar tek olarak ve tesisin
tagima yiikii veya kapasitesi izin verdigi takdirde, birgcok par¢a mal bir arada ayni zamanda
yer degistirir. Kural olarak par¢a mal, yigin mala nazaran daha pahali yer degistirme
tesislerine ihtiya¢ gosterir. Figilar, kasalar, balyalar, siseler, torbalar, taslar, makine pargalari,
makinelerin gruplan ve tertibatlari, dokiim parcalari, mobilyalar, cam egyalar v.s., parca

mallardir.

Parca mallar miimkiin mertebe diiz ve de8ismeyen {ist yiizeye sahip olmalidirlar. Bunun
olmadig1 durumlarda (torbalarda oldugu gibi) altlik olarak bir levha veya yardimci olabilir.

fletim, makaralar veya tekerlekler vasitasi ile kolaylastirilabilir.

IZIm Ml |
b
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Sekil 1.1 Iletim mallarinin siniflandirilmasi (Kenar, S.,1999)

Y1gin mallar, parca mallara karsilik daima paketlenmemis durumdadirlar. Yi8in mallar toz
halindeki ve yer degisme esnasinda yigin teskil edebilen taneli veya cok kiigiik parcali
mallardir (Ornegin; kiil, toz, komiir, un, cevher, seker, tahil, boksit v.b.). Doldurma, iletme ve

yer degistirme genel olarak kepceler, kovalar, kaldiricilar ve emicilerle yapilmaktadir.
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Torbalara, doldurulmus veya herhangi bir sekilde paketlenmis yigin mal, yer degistirme

yoniinden parga maldir.

Iletim mallarinin 6zellikleri, iletim tesis degerlerinin yapim durumuna ve tesisin cesitli

pargalarini belirlerler. Bu 6zellikler asagida verildigi gibi siralanmaktadir :

a) Parca mallar icin: Kiitle, sekil ve dlgiiler, kaplamanin ¢esidi, oturma yiizeyinin yapist,
sicaklik, fiziksel ve kimyasal nitelikler, mal ile iletim mali arasindaki siirtiinme, sertlik ve

kirilganlik,...

b) Yigin mallar I¢in: Y1gm yogunlugu, tane biiyiikliigii, yigin agis1, nem, sicaklik, kohezyon,

carpmalara kars1 hassasiyet ve insan sagligina etkisi, ...

Siirekli akimli zincirli askili konveyor tesisleri, kapali binalarda, biiyiik kapasitede siirekli
olarak iletilecek makine pargalarinin nakledilmesinde ¢ok fazla kullanilmaktadirlar. Bu
konveyorler, seri imalatin siirekli akisina da uygun diismesi sebebiyle, 6zellikle otomotiv
endistrisinde elverisli bir transport aract olmaktadirlar. Genellikle parca mallarin
nakledilmesinde kullanilmalarina ragmen, uygun sekilde secilecek tasima kaplar ile, kiiciik

parcalarin da iletilmesi miimkiindiir.
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2. SUREKLIi AKIMLI ZINCIRLi ASKILI KONYEYORLER

2.1 Genel

Siirekli akimli zincirli askili konveyorler, belirli bir hat durumu olusturarak iletim malini bir
yerden bir yere bina iist (tavan) kismini kullanarak ileten tekerlekli hareket sistemidir. Burada
s0zii edilen tekerlekli sistemi, acik bir ray ya da ray gorevi iistlenen kapali bir profil {izerinde ya
da icinde bir ¢eki elemani (¢ogu kez zincir) ile birbirleri ile baglanmis olarak hareket eder.

Askailar iletim malia ve ¢alisma durumuna uygun sekilde yapilir.

Zincirin diizgiin olmayan hareketi ile meydana gelen carpmalar, dinamik kuvvetler ve
yiiklerin salinimli hareketi nedeniyle iletim hizi smirlandirilmistir. Bu nedenle ileticiler sadece
depolarda, imalat ve montaj yerlerinde kullanilirlar. Siirekli akimli ileticilerde genel olarak
parga ve paletler ya da kutular i¢inde yigin mallarin iletiminde kullanilirlar. Kullanim sahalari

oldukg¢a genis olup, tiim endiistri kollarin1 kapsamaktadir.

Iki yapim sekli mevcuttur; tek rayl (tek hatl) ve ¢ift rayli (gift hatlr) askili konveyor (Yiiklii

ve yiiksiiz hatlar veya Power and Free System) sistemleri.

Tek rayli konveyorler (sekil 2.1), (1) sonsuz ¢eki elemant, (2) aski diizeni, (3) tasiyict elemani
ile (4) yiikiinden meydana gelirler. Aski tekerlekleri, kapali bir egri ¢izen ray lizerinde hareket
ederler. Cekme elemani olarak zincirler kullanilmaktadir. Cekme elemanina hareket (6) tahrik
initesinden verilir. Cekme zinciri, yatay diizlemdeki dénemecleri, ya (7) zincir dislileri ile
veya hareketli makara takimlar ile; diisey donemegleri ise kilavuzlanmis (8) egrisel raylarin
tizerinden geger. Tastyicilar yol boyunca yiiklenir ve bosaltilirlar. Konveyoriin yoriingesinin

kapal1 egri olmas1 malzemenin biitiin yoriinge boyunca taginmasini gerekli kilar.
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Sekil 2.1 Tek rayl siirekli akimli konveydr (Altunel, M.G., 1987)

Tek rayli konveyorler gesitli endiistri dallarinda degisik mamul, yart mamul, ambalajli dokme
mallarin atdlye i¢i ve atdlyeler arasi siirekli tasinmasinda, ayrica ylizey kaplama, boyama ve

kurutma, 1s1l islemler ve benzeri proseslerde kullanilirlar.

Bu tip konveyorlerin istiinliikleri sdyle siralanabilir:

— Diizgiin olmayan bir yoriinge izleyebilirler.
— Yo0n degistirmelere ¢ok yatkindirlar.
— Biiyiik tasima uzakliklarina imkan verirler.

— Yerden ekonomi saglarlar ve yiiksek kapasitede ¢alisabilirler.

Stirekli akimli zincirli askili konveyorlerin hatali yonleri:

— Hareket sirasinda sallanan yiikler nedeniyle, tel Oorgiilerle emniyet Onlemlerinin
alinmasinin gerekmesi.

— Cogu kez giiriiltiilii caligmasi.

— Bakam siireleri veya parc¢a revizyonlari.

Tek rayli SAZAK, hareket eden ¢eki elemanina (zincir) tespit edilmis olan askilar (ylik tagima
araglar) esit araliklarla bir tek yol lizerinde hareket etmektedir (sekil 2.2).
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Cift rayll SAZAK da (Yiikli ve Yiiksiiz sistem), hareket eden g¢eki elemani ve askilarin
tekerlekli hareket sistemi, iki ayri1 yol iizerinde hareket etmektedir (sekil 2.3). Askilarin
tekerlekli hareket sistemi ¢eki elemani ile birlestirilebilir ya da ondan ayrilabilir. Tek rayl
SAZAK sadece belirli, sabit yollarda ayni1 sayida, daha dogrusu zaman birimi i¢inde aynu.
miktarda iletim igin uygundur. Imalat ve montaj atdlyelerinde cok yonlii, degisik ve
geligtirilebilen c¢ift rayli SAZAK (Yikli ve Yiiksiiz) kullanilir. Bu sistemde st kisimda
tekerleklerle hareket eden zincirli gli¢ yolu bulunmaktadir. Hareket eden bu zincire bagl
bulunan ve uzaktan kumandali, yayl, agirlikli ya da manyetik yiiklii alicilar (kam, kanca,
mandal, tutucu, kiskag) yerlestirilmis olup, boylece alt taraftaki ikinci Yiikli-Yol iizerinde
hareket eden askili hareket sistemi istege bagli olarak birlikte cekilebilir ya da serbest
birakilabilir. Bu sekilde askilarin bagka yollara ya da hareket eden diger zincirli sistemlere
(ileticilere) otomatik kumandali makaslar ya da doner diskler ile gecisi miimkiindiir. Askili
hareket yolu (Yikli yol) lizerinde mekanik, hidrolik ya da pndmatik olarak yiiksekligi
ayarlanabilen raylar yardimi ile zincirden ayri olan aski, yiik ile birlikte indirilir ve islemin

bitiminden sonra hareket i¢in tekrar kaldirilir.

I:.."_ : —_—— = = _\. - — T —
——— .'*ﬁ—-:—%—-@ R
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Sekil 2.2 Tek rayl siirekli akimli zincirli askili konveyor. (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)

Yan hatlar, imalat parcalarinin tekrar islem gérmelerine ya da imalat kontroliine ve hatta
parcalarin 6zel islemlerine hizmet ederler. Bu g¢esitli kullanma olanaklari, ¢ift rayh

SAZAK ’larmn oldukga fazla kullanilmalarina yardimci olmustur.

Iletim araglari yardimi ile iletilen, yiiklenen, bosaltilan, doldurulan, kaldirilan, indirilen,
yuvarlanan v.b. durumlardaki mallar, iletim mallar1 olarak isimlendirilirler. Hatta insanlarin

iletim makineleri vasitasiyla hareket ettirilmeleri de buna dahildir.



Sekil 2.3 Cift rayli siirekli akiml zincirli askili konveydr (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)

fletim mallari, islenmemis malzeme, yar1 mamul ve mamul mallar, paketlenmis veya
paketlenmemis mallar tek, kiiclik veya biiyiik gruplar halinde iletim araglar vasitasiyla belirli

bir iletme mesafesine iletilebilirler.

SAZAK ileticilerin ¢alisma sahasi bir ¢izgi iizerinde olmakla beraber ¢alisma hacmini biitiin
yonlerden  tarayabilme imkanma  sahiptirler. Kullanllan  ¢eki  orgam1  (zincir)
dondiiriilemediginden iletim hattinda ¢aligma hacminin kullanilabilmesi i¢in yatay veya dikey
birgok egrinin iletim hatlar ile arka arkaya birlestirilmeleri gerekir. Iletim hatt1 asagiya,
yukartya veya yatay olarak yonlendirilebilir ve kum piiskiirtme, boyama, sicak hava kabinleri

gibi sistemlerin i¢inden gegcirilebilir.
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Tek tahrikli iletim sisteminde, sistemin uzunlugu zincirin zorlanmasi ile baglantilidir. Yeteri
sayida ara tahrik sistemi ile iletim hattinin boyu istenildigi uzunlukta (birkac¢ kilometre)

yapilabilir.

Ozellikle plastik (polyamid, polyacetate) tekerleklerle ya da tekerleklerin hareket yiizeyinin

lastikle kaplanmasi ile sessiz bir ¢aligma elde edilir.

Askilar ve tasiyict elemanlar tekerlekli hareket sistemine salinim hareketi yapacak sekilde
baglanarak, yiikiin daima diisey olarak asili kalmasi saglanir. Askilarin; egik, dik, ve virajl
iletim yollarinda temas etmemeleri ve birbirlerine engel olmamalar1 gerekir. Iletim malinin
sisteme verilmesi ve alinmasi zincir hattinin hareketi sirasinda el ile (parca agirligi < 12 daN),
biiylik yiiklerde ise mekanik, elektro-mekanik ya da elektro-pnomatik olarak c¢alisan

sistemlerde saglanir.

Cift raylh SAZAK’ta (Yikli ve yiiksiiz sistem) iletim malinin verilmesi ve alinmasi, askilarin
yan bir (Yiiksiiz) yolda bulunmasi halinde yan yana kutu sistemi prensibine gore istenilen her

yerde ve istenilen sayida yapilabilir.

Yiikleme yolu biraz inisli ve kilitlenmis cihazlar ile techiz edilmis ise, kilidin ¢oziilmesiyle

yavas olarak zincir devresine hareket eder, kavranir ve birlikte hareket ederler.

Gerdirme istasyonu, 90° veya 180 'lik bir zincir yon degistirme ¢arkina ya da iletim ve tahrik
istasyonunun hemen yanina, ya da en kiiglik zincir ¢ekme kuvveti Ty, 'in oldugu yere
yerlestirilir. Gerdirme, yay ya da agirlikla yiiklenmis hareketli yon degistirme istasyonlari ile
yapilir. Kiigiik ileticilerde zincir hatti, agirlikla yliklenmis gerdirme makarasi ile gergin

tutulur.

2.2 Cift Rayh Siirekli Akimh Zincirli Konveyorler, Calisma Prensipleri ve Sekilleri

Bu tip konveyorlerde yiik, c¢ekme zincirine sabitlestirilmemis fakat zincir tarafindan
itilmektedir. Sekil 2.4 'de goriildigi gibi (2) yiik tekerlegi, (3) yiik tasiyicist ile birlikte ayri
bir (4) alcak ray lizerinde hareket eder ve ¢ekme zincirine bagli (5) c¢enesi tarafindan itilir.
Zincir ise (6) tasima tekerlekleri aracigi ile (7) iist zincir rayina asilir. Konveyoriin itme ¢eneli

cekme zinciri, ylik raymni harekete gegcirir ve yiik aski tekerleklerini iterek hareket ettirir. Buna
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yiik rayma gii¢ verilmistir, denir. Eger yiik tekerlekleri bu algak ray lizerinde, gii¢ hatt1 zinciri
ile birlikte hareket etmiyor ise, yani elle itiliyorsa veya % 3-4 'liikk bir egimde, agirlikla
hareket ediyor ya da 6zel bir diizenek yardimi ile harekete geciriliyorsa, buna gii¢ almayan
(6li)) hat denir. Bu nedenle lstteki raya Gili¢ Hatt1 (Yiklii Hat), alttaki raya Serbest Hat
(Yiksiiz Hat) denir.

Sekil 2.4 Cift rayli siirekli akimli zincirli askili konveyor (Altunel, M.G., 1987)

Bu sekilde Yiiklii ve Yiiksiiz yollarinin birlestirilmesi ile degisik isletme sartlarina uyma
imkan1 dogmaktadir. Mesela; Yiklii yolunun yukari veya yana dogru g¢ekilmesiyle Yiiksiiz
arabalar1  zoraki ¢ekimden kurtulmakta ve serbest hareket ettirilmekte veya
durdurulabilmektedir. Yiiklii ve yliksliz iletim hatlarina, Yiiklii yolu olmayan Yiiksiiz hatlart
baglanabilir. Yiiksiiz arabalarinin toplanmalari yan hatlarda veya ana iletim hattinda da
yapilabilir. Bunun i¢in ¢esitli sistemler kullanilmaktadir. Yiikli ve yliksiiz sistemi iist {iste
diizenlenmis iki iletim yolundan meydana gelmistir. Ustteki Yiiklii Yolu ve alttaki ise Yiiksiiz
Yolu olarak isimlendirilir. Yiklii Yolu, tek yollu bir dolasan ileticidir. Yiiksiiz Yolu ise
izerinde hareket eden yiik tasiyicilar1 Yiiksiiz arabalari olarak isimlendirilir ve bunlar {izerine
oynak diller yerlestirilmistir. Yiikli hattinin alici parmaklar1 bu dilleri yakalayarak Yiiksiiz

arabasini iletim mali ile ileri dogru hareket ettirir.

Yikli ve Yiiksiiz ileticiler isletme icindeki iletimin rasyonellestirilmesi icin sayisiz imkanlar
vermektedir. Depolama, ara depolama ve dagitim durumlari gibi iletim islerini, isletme icin
degerli olan zemin alanini isgal etmeyerek kullanilmayan tavan hacmini kullanabilme imkani

vermektedir. Iletim durumlari, degisen diisey diizlemlerde gerceklesebilir. Otomatik calisan
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kaldirma istasyonlar1 yiiklii olan Yiiksiiz arabasini, bir diizlemden digerine veya iletim malin
iletim sisteminin baginda veya sonunda alip belirli bir yere oturtabilir. Otomatik ¢alisan hedef
ayar sistemleri iletim malinin emniyetli ve gilivenilir bir sekilde ve Ongdriilmiis olan plan

cercevesinde her yere istenilen zamanda, Yiiklii ve Yiiksiiz sistemleri ile hazir bulundururlar.

fletilen malin birkag kilogram veya birkac ton agirhginda, kiigiik veya biiyiik olmasi bir rol
oynamaktadir. Yikli ve Yiksiiz sistemleri biitiin yiik durumlarina, cesitli tiplerde ve
konstriiksiyonlarla ekonomik olarak rahatca uyabilmektedir. Her tesiste yiikler arasindaki

uzakliklar ve iletim hizlar1 degisik olabilmektedir.

Yikli ve Yiiksiiz iletim sistemleri zemine bagli olmadan cok yonlii ve esnek bir iletimi

gerceklestirmektedir. Bu iletim sistemleri agagidaki teknik imkanlar1 miimkiin kilmaktadir:

— Saptirma yollari ile yan hatlarin yerlestirilebilmesi

— Saptirma yollar1 ile transfer hatlarin yerlestirilebilmesi
— Yan iletim hatlarinda siralama

— Ana iletim hatlarinda siralama

— Yiikseklik farklarinin degisimi

— lletim ve siralama islemlerinin otomatik olarak ayar1

Yiiki tasima gorevini yerine getiren Yiiklii arabasi bir ana iletim hattindan bir saptirma ile bir
yan hatta ve oradan da tekrar bir ana iletim hattina almabilir. Ayn1 sekilde ana iletim hatlart
kisa transfer hatlari ile birbirleriyle birlestirilebilir. Saptirma yerleri hafif egimli olarak
yergekimi kuvveti ile veya transfer zinciri ile tahrik edilen saptirma yerleri olarak

sekillendirilir.

Dog magic sisteminde gec¢is yatay saptirma iizerinden transfer, zincirsiz bir kayan alici
yardimi ile gerceklesmektedir. Yercekimi kuvveti ile ¢aligsan saptiricilar Yiiklii arabanin diisiik

yuvarlanma direncleri nedeniyle bircok durumlarda optimum ¢6ziim olarak kullanilir.

Yan hatlar, hazirlama, tamir veya siralama hatt1 olarak kullanim alan1 bulmustur. Ik durumda bu
malzemenin alinip verilmesinde veya iletim akimina tesir etmeden belirli bir islemin asili is
parcasi lizerinde yerine getirilmesine hizmet etmektedir. Siralama hatlarinda iletim mals,

istenilen zamanda tekrar iletim hattina ve ihtiyag yerlerine girisin saglanmasi i¢in depolanir.
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Kisa yan hatlar, hafif bir egim ile Yiksiliz hat olarak ve uzun hatlar ise malin iletimi veya

durdurulmasi i¢in bir Yiiklii hatt1, veya bir yardimci zincir hatti ile donatilir.

fletim mal belirli noktalarda el ile veya otomatik elemanlarla durdurulur. Yiiksiiz hatlarda
manialar Yiklii arabanin agilmasi i¢in impuls verici olarak ongoriilerek egimsiz bir hat

tizerinde Y{iklii veya transfer zincirine baglanabilmek icin hareketin baglamasini saglarlar.

Zincir ve yiik raylart adi ile iki ayr1 ray gesidi kullanilmasi yiik tasima tekerleklerinin
konveyor zincirine sabit olarak bagli olmayip, ¢oziilebilmeleri cift rayli konveyorlere

asagidaki ustiinliikleri saglamistir:

1. Konveyor yolu iizerinde belirli durma noktalarinda gii¢ zincirinin hareketini kesmeden,
istenen tastyici durdurularak serbest hatta alinabilir ve o tasiyicinin arkasindan gelen
tastyicilarinda durarak birikmesi saglanabilir. Boylece serbest hatta durmakta olan
tasiyicilar iizerinde cesitli operasyonlar, cevrimin baska kisimlarinda gii¢ hattinda
bulunan, diger tastyicilarin hareketini engellemeden yapilabilir.

2. Mamullerin kontrolii yapildiktan sonra hatali bulunan mamulleri tasiyan tasiyicilar,
cevrimin akisini durdurmadan uygun ray hatlari ile tekrar geri donebilirler.

3. Cevrim sirasinda hasar goren tastyicilarin, yine giic akisini engellemeden, ara hattan ikinci
derecede bir serbest raya alinmalar1 ve burada tamir edilmeleri miimkiindjir.

4. Tastyicilarin bir gii¢ hattindan, degisik hizli ve degisik tekerlek aralikli bagka bir gii¢ hattina
transfer edilmeleri miimkiindiir. Boylece tasiyicilar daha hizli olarak ve daha biiyiik
kapasitelerde gotiiriilebilir.

5. Yiikiin agirhgma gore cesitli tipte yiik aski diizenlerinin uygulanmasi, ¢ok agir yiiklerin

tasinmasina olanak verir.

Cift raylh SAZAK konveyorler yukarida sayilan bu istiinliikleri ile biiylik kapasiteli seri

imalat yapan biitiin tesislerde kullanilmaya elverislidirler.

Yiik ve zincirin aski diizenleri, ray dontisleri, tahrik diizenleri ve diger diizenekler bakimindan

cift rayl konveyorlerin elemanlar tek rayli konveyor elemanlarina gére ¢ok farkl degildir.

Cift rayli SAZAK kullanilan elemanlarin sembolik gosterimi ¢izelge 2.1 'de goriilmektedir.
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2.2.1 Tasiyicilarin otomatik birikmesi ve depolanmasi

Cift raylh SAZAK’ta ylik aski diizeni, yiikiin agirligina gore ¢ift veya tek rayli olarak
tasarlanabilir (sekil 2.5).

Cift aski diizenli bir tastyicinin 6n trolleyinde, zincir iticisinin dayandigi bir dayanak elemani
(1) bulunur (sekil 2.6). Bu eleman bir kol (2) ile mafsallanmistir ve serbest konumda yonii
asagiya dogrudur. Ancak kola yapilan bir baski aninda yukar1 dogru hareket eder. Tasiyicinin
arka trolleyin de ise egimli bir parca (3) bulunur

Cizelge 2.1 Cift rayli SAZAK kullanilan elemanlarin semboiik gosterimi (Altunel, M.G.,

1987)
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Herhangi bir durma noktasinda 6n trolleyin dayanak elemani, zincir iticisinden kurtarilir ve
tastyict serbest hatta gegerek durur (sekil 2.7). Bundan sonra arkadan gelen tasiyicilar ihtiva
ettikleri mafsalli kolun, arka trolleyin egimli parcasina tirmanmasi sonucu, dayanak elemani
alcalacag icin zincir iticisinden kurtularak serbest hatta gecer. Boylece tastyicilar arka arkaya

dizilirler.

Sekil 2.6 Cift rayli SAZAK calisma 6rnegi (Altunel, M.G., 1987)
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Sekil 2.7 Tastyicilarin yigilmasi 6rnegi (Altunel, M.G., 1987)

Yiiksiiz Arabalarin Siralanmast:

Yiiksiiz arabalarin ve iletim malinin istiflenmesi ana hat tizerinde de miimkiindiir. Bunun i¢in

iki sistem beraberce kullanilir;

Yay Alict Sistem : Yayl alici sistemlerin kullanilmasiyla Yiiksiliz arabasi bir mania, ile
durdurulur. Yikli hattinda yayl olarak yapilmis olan alict sistem, durdurulmus olan Yiiksiiz

arabasi lUizerindeki dil tizerinden atlar.

Sistem Dog Magic : Dog Magic sisteminde sabit alicilar kullanilmaktadir. Yiiklii arabasi dyle
sekillendirilmistir ki, bir maniaya veya durdurulmus olan bir arabaya ¢arpmak suretiyle

otomatik olarak zincir alicisindan ¢oziiliir.

Siralamanin yapildigr alan hareketli bir depo olarak sekillenerek ¢esitli mallarin toplanmasi ve
istege bagli olarak cekilmesi saglanir. Yiiklii ve Yiiksiiz ileticileri ¢esitli aski sistemli veya
alic1 aralikli ve degisik hizdaki iletim hatlarinin kesintisiz birikmesiyle ¢alismalarini miimkiin

kilarlar.

Yatay diizlemde yon degistirmelerden baska; depolama, ayirma, dagitma ve birlestirme
Islemleri Yiiklii ve Yiiksiiz sistemleri ile yapilabildigi gibi dogrusal olarak yiikseklik
farklarmin dikey virajlarla veya direkt olarak yerlestirilmis olan kaldirma ve indirme

sistemleri ile agilabilmektedir (sekil 2.8).
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Eger ilk tastyict serbest birakilirsa dayanak parcasi yiikselir ve gii¢ zinciri tarafindan itilir.
Dolayist ile egimli parcadan kurtulan diger tasiyicilar da gili¢ zincirine takilarak hareket

ederler.

Sekil 2.8 Yiiklii ve Yiiksiiz iletim hatt1 iizerine yerlestirilmis kaldirma-indirme sisteminin ¢aligma

prensibi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)

2.2.2 Otomatik yollamali ve 6nden se¢meli konveyorler

Cift rayll SAZAK, sayilan iistiinliiklerine ek olarak, istendigi takdirde farkli o6zellikteki
mamullerin tek bir hat {izerinden, programli bir sekilde imalati i¢in organize edilebilirler. Bu

tip konveyorlere otomatik yollamali veya 6nceden segmeli konveyorler denilebilir.

Bu konveydrler gesitli yiikleri tasiyan tasiyicilarin ayirimini ve 6n se¢imini yapabilirler. Boyle
bir konveyoriin yerel olarak veya dnceden belirlenmis bir programa gore uzaktan kumanda
edilmesi gerekir. Bu tip bir konveyor, bir adres kutusu, duyarli bir dlgiicii otomatik bir adres
yerlestiricisi ve bir adres silici diizenekleri bulundurur. Adres kutusu, yiik tasiyan askiya
takilir ve tlizerindeki adres, operator tarafindan ya da otomatik diigmeli, kumandali bir

adresleme diizenegi ile kaydedilir. Olgiicii yiik raymin iizerine ve yan makastan once
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yerlestirilir. Olgiicii, kodlanmis tastyic1 gecerken kutudaki adresi okur ve ray makasina, bu
adrese karsilik olan kumanda darbesini gondererek makasi yonlendirir. Adres kutusu ve
Olciicii, kontakli (mekanik, elektrik, elektromekanik) ya da kontaksiz (foto-elektrik) tiirden

olabilir.

Adres kutulu bir tasiyici sekil 2.9'da goriilmektedir. Diisey yiik ¢cubuguna gegirilmis olan ve
tastyicinin aski tekerleklerine takilmasini saglayan civileri otomatik bir kurucu tarafindan
saga ya da sola alinir veya orta (ndtr) durumda birakilir. Tastyici ve yiik ¢ubugu o6l¢iicii
tizerinden gecerken, Olgiide bulunan belli sayida limit salterlerinin kollarina, yiik ¢ubugu
tizerindeki bunlara karsilik olan ¢iviler tarafindan etki edilir. Boylece ilgili limit salterleri

enerji alarak ray makasini ¢alistirirlar.
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Sekil 2.9 Adres kutulu bir tastyict.(Cerit Mak. Y. Miih. A., 1984)

Civilerin yiik gubugu tlizerinde ve buna karsilik olan limit salterleri kollarinin 6l¢iicii lizerinde

siralanmastyla, her askinin yoriingesi 6nceden siki sikiya belirlenebilir.
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2.3 SAZAK Uygulamalan

Tek ve ¢ift rayli SAZAK larin pratikte kullanilan bazi uygulamalar1 asagida siralanmaktadir:

1. Otomotiv endiistrisinde ¢ok ¢esitli uygulamalara rastlamak miimkiindiir. Ornek olarak
agir vasita sasesi tasiyan agir hizmet tipi konveyodrler 7100 daN’a kadar yiikleri
transport edebilirler. Uzunluklari 4 ila 8,5 m arasinda olabilir. Tasiyict uzunlugu ise
2,5 ila 5 m arasinda degisebilir.Ayrica otomotivde montaj departmanlarinda bu tip
konveyoérlerin kullanimi yogunlagmistir (jant, vites vs.. imalatinin cesitli proses
noktalarinda)

Boru imalathanelerinde

Kaplama tesislerinde

Boyahanelerde boya ve kurutma islemlerinde

Tekstil fabrikalarinda

A T

Beyaz Esya Endiistrilerinde vs...

Gliniimiizde gerek i¢ gerekse dis tasimada seri imalatin siirekli akisini gergeklestirmek adina

cok c¢esitli uygulamalara rastlamak miimkiindiir.
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3. KONSTRUKTIF BIiLGILER

3.1 Zincirler

SAZAK’ta c¢ekme elemani olarak zincirler olduk¢a sik kullanilmaktadir. Konveyoriin
yorlingesinin diizglin olmamast nedeniyle, yatay-diisey donme ve egimler icin, ¢ekme
zincirinin her iki diizlemde hareket olanagi vermesi gerekmektedir. Bu istegi karsilayan ve en

cok kullanilan zincir tipi ayrilabilir (sokiilebilir) zincirlerdir.

Ceki organi olarak DIN 762 'ye gore yuvarlak zincir, DIN 8165 'e gore kardan mafsalli
burglu, DIN 654 ve 686 'ya gore celik pimli, DIN 8175 'e gore Gal zinciri ile kalipta

dovilmiis ¢eki¢ bash pimi olan zincir kullanilir.

Sekil 3.1 ile verilmis olan zincirin malzemesi (C 60) kalipta déviilerek (90 daN/mm?) 1slah
edilmis ve temas yiizeyleri 400-500 HB 'ye kadar sertlestirilmistir. Tekerlekler krom -nikelli
celikten yapilmis olup rulmanli yataklarla donatilarak kegeler ile sizdirmaz duruma

getirilmiglerdir.

Sekil 3.1 Kalipta doviilmiis zincirin, tekerlek takimi ile baglanma durumu (Demirsoy, Prof. Dr.

M., 1997)

Hafif tipte olan SAZAK zinciri tamamen plastikten ya da burglari plastikten yapilarak

yaglamaya gereksinim duymaz ve sessiz ¢aligirlar.

Bu tip ileticiler 6zellikle gida endiistrisi ile hastanelerde tercih edilirler. Sekil 3.2 ile bdyle bir

ileticinin zinciri ve zincir igine yerlestirilmis tekerlekler goriillmektedir. Bu dolasan iletici ile
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yiiksek bir hiza ulasildigi gibi sistemin bakimina gerek yoktur. Zincir esas olarak kardan
mafsallarinin birlesiminden meydana gelmektedir. Bu zincirde gifter ¢ifter diizenlenmis olan
tekerlekler daha fazla yiikiin taginmasina yardimci olmaktadirlar. Bu zincir 80°C sicakliklara
kadar kullanilabilir. Boyle bir zincirde tek bir askinin kaldirabilecegi maksimum yiik 25 kg,
miisaade edilen zincir ¢eki kuvveti maksimum 350 kg ve iletim hizt maksimum 40 m/dak

olabilmektedir. Ayrica ayni zincir ile ilgili bazi1 bilgiler ¢izelge 3.1 'de verilmistir.

Sekil 3.2 Hafif iletim mallarini iletmede kullanilan iletim zinciri (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)

Cizelge 3.1 Sekil 3.3 ile verilen zincir teknik degerleri (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)

Her Askimn Em.niy‘etli o Yon Degistirme Yaricapi
. Maks. Tasima Zincir Zlnc1r‘ (mm)
TIP Kapasitesi Cekme Hatvesi
(kg) Kuvveti (mm) Yatay Dik Yon Degistirme

(daN) Carka

300 600 800 300

161(171) 50 450 400 800 1200 400

500 1000 1600 500

400 1000 1600 400

162(172) 200 1600 500 1000 1600 500

600 1200 2000 600

600 1200 2000 600

163(173) 800 8000 800 1200 2000 800
1000 1600 2000 1000

Kardan mafsallarinin birlestirilmesiyle meydana getirilmis diger bir zincir yapim tarzi sekil 3.3
ile verilmistir. fletim zincirinin ¢ekirdegini yatay ve dikey hareketlerdeki doniisleri saglayan

tekerlekler olusturmaktadir. Tekerlekler birbirleri ile mafsallarla ve lamalarla birlestirilerek,
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kardan hareketli bir iletim zinciri meydana getirilmistir. Bu sekilde bu zincir ile yatay ve dikey
virajlarin doniilebilmesi saglanmistir. Zincirin iizerine yerlestirilmis olan her iki yondeki
tekerlekler sayesinde asinma ortadan kaldirdmustir.  Zincir 260°C  sicakliga kadar

dayanabilmektedir.

Sekil 3.3 Kardan mafsallarindan yapilmis zincir sekli (Demirsoy, Prof. Dr. M, 1997)

Askilar arasi uzakliklarin ¢ok olmasi halinde zincirin sehimine mani olmak igin ara
tekerleklerin kullanilmas1 gerekmektedir. Siirekli olarak yaglama ile otomatik ¢alisan
tesislerde, tekerlekli hareket sisteminin ve zincirin bakimi ile sessiz ¢alisma ve uzun émiir elde
edilir. iletim tesisinin siirekli yrkama ve yiiksek sicakliklarda kurutma tesislerinde kullanilmasi
durumunda iletim zincirinin bakimi gereklidir. Yaglama yerinin el ile tek tek yaglanmasi hem
zor hem de zaman kaybina sebep olmaktadir. Bu nedenle sekil 3.4’de periyodik olarak

devreye sokulan bir yaglama sistemi goriilmektedir.



22

Sekil 3.4 Tek rayli SAZAK iletim zincirini yaglama cihazi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)

Bu sekilde asirt yaglama meydana gelmeden iletim zincirinin biitiin yaglanacak yerleri

yaglanmaktadir. Yaglama sistemi basingli hava ile ¢aligmaktadir.

Sekil 3.5 ile Yiiklii ve Yiiksiiz (Power and Free) sisteminde kullanilan ¢iftli yaglama sistemi
goriilmektedir. Calisma prensibi, tek rayli SAZAK kullanilan yaglama sisteminin aynidir.

Yaglama sisteminde 6 atii basingli hava kullanilmaktadir.

Sekil 3.5 Cift rayli SAZAK sisteminde kullanilan yaglama cihazi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)
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3.1.1 Aynlabilir zincirlerin 6zellikleri

Sekil 3.6 'da gosterilen bu zincirler, her biri iki dig bakla (1), pim (2) ve bir i¢ bakladan (3)
olusan elemanlardan meydana gelirler. Dis baklanin ortasinda bir perde ve iki basinda pim
kafalarinin yerlesebilecegi birer yuva vardir. Bu yuvalara yerlesen pim kafalarinin zincir
halkasi ile birlikte donmeleri engellenir. Zinciri birlestirmek ya da ayirmak i¢in baklalar, sekil
3.6.c 'de gorildiigl gibi birbirine yaklastirilir. Ortadakinin pimleri dondiiriilerek kafalar i¢ ve
dis baklalardaki yariklardan kurtarilir.

a9
17

o - .
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Sekil 3.6 Ayrilabilir pimli zincir (Altunel, M.G., 1987)

Pim baglantisinin yataklama yiizeyi tek tarafli oldugundan ve i¢-dis baklalar arasinda yanal
bosluklar bulundugundan, baklalar, birlesme ekseninden gegen diizleme gore belli bir ¢, agisi
kadar yana donebilirler (sekil 3.6.a). Bu ac1 nedeni ile zincir diisey egimlere imkan verebilir.

Standart zincirlerde, i¢ baklanin kafasinin kenarlar (sekil 3.6.a ve .b ) keskin islenmistir.

0o =2,5°-3,5°
arasindadir. Eger burada koseler kirilir ve yuvarlatilirsa;

0 = 8°-10°
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arasinda deger alir. Her iki durumda da zincir baklalar1 arasinda;
A=1-1,25mm
bosluk olmalidir. Bu zincirlerin, kiigiik miktardaki yatay egilmeleri ise mafsal hareketleri ile

saglanir.

Bakla donerek pimin, i¢ baklanin yarigi boyunca genis bir alana bastirmasi, sonugta 6zgiil
basincin diisiikk, dolayisiyla zincir asinmasmin bu tip zincirlerde diisiik oldugunu
gostermektedir. Asinmanin az olmasi, ¢abuk birlestirme ve ayirma, asinan parcalarin kolay
degisimi, eksenel ve radyal egimlere imkan vermesi gibi nitelikler, ayrilabilen zincirlerin tek

rayl ve ¢ift rayli konveydrlerde yaygin olarak kullanilmasini saglamistir.

Ayrilabilen zincirler, kalipta doviilerek imal edilebilirler ve zincir malzemesi olarak, yiikiin
biiyiikliigiine gore alasimli veya alasimsiz islah c¢eligi kullanilir. Zincirlerin tiim pargalart
dovme yapildiktan sonra normallestirme ve sertlestirme gibi 1s1l islemlere ve kesin olarak

tahribatsiz muayenelere tabii tutulurlar.

3.1.2 Aynilabilir zincir standartlar:

Ayrilabilen zincirlerin standart gosterilisleri ve boyutlan farklilik gostermektedir. Zincir
malzemesine paralel olarak ana parametreleri; pim ¢ap1 (mm), zincir adimi (mm), kopma yiikii
ya da kopma cekme gerilmesi (ton) ve zincir birim agirhgidir (kg/m). Cizelge, 3.2'de

ayrilabilen zincirlerin gosterilisleri ve ana parametreleri gosterilmektedir.
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Cizelge 3.2 Zincir standartlar1 (Altunel, M.G., 1987) (Kenar, S., 1999)

Zincir numara, adim ve pim

Zincir Numarasi Ad.l m (©) Pin.l Capr

(in¢) (ing)

348 3 1/2

458 4 5/8

468 4 3/4

678 6 7/8
998 9 11/8

Zincir tiplerine gore kopma yiikii ve birim agirliklar
Zircir Tini Kopma Birim Agirhk
incir Tipi
Adim (mm) Yiikii (kg) (kg/m)

MM 60 60 3.500 1.6
MM 75/3” 75 12.000 32
MM 100/4" 100 22.000 4.6
MM 150/6" 150 38.000 9,7

Degisik dayanim siiflarina gore lamelli baklali ¢ekme zincirlerinin gerilmesi

Pim capi|Zincir Kopma Cekme Gerilmesi
(mm) |[Adim (t) (ton)
(mm) Dayanim Simifi
I 11 111 1A%

9 10.80 6.20 4.90 3.70
11 15.00 8.60 6.80 5.20
13 80 20.90 12.00 9.50 7.20
16 100 27.70 15.90 12.60 9.60
20 125 40.00 23.00 18.20 13.80
24 160 56.20 32.30 25.60 19.40
30 200 79.00 45.40 36.00 27.40
36 250 119.00 68.00 54.00 41.00
44 168.00 100.00 79.00 -
55 262,00 150,00 119,00 -




- GENEL BOYUTLAR (mm) Ortalama | Ortalama
ZINCIR Cekme Net
KODU HATVE Mukavemet Agirhig

H u B |[GTR| G Y K | PO (Kg) (Kg/m?)
348/3" 76,6 104,5 | 20,5 | 14,3 | 28,0 | 46,0 | 12,7 | 12,5 10.800 3.1
458/4" 102,4 139,0 | 27,0 | 17,5 | 36,0 | 55,5 | 16,3 | 16,0 21.700 4,6
678/6" 153,2 205,0 | 355 | 254 | 52,0 | 78,5 | 20,6 | 22,2 38.600 9,7

Sekil 3.7 'de 1 100/200 tipinde ¢ift rayli SAZAK ¢ok kullanilan 100 mm (4") adimli zincirin

detayli boyutlar1 gosterilmektedir. Zincirin kopma yiikii 21 ton olup, miisaade edilebilen zincir

¢ekme kuvveti, isletme sartlarina gore 1000-1500 kg arasindadir. Bu zincir maksimum 10

dereceye kadar diisey sapmaya imkan vermektedir. Bazen normal pim yerine 6zel vidal

pimler kullanilabilir. Bu pimler tek veya cift vidali olabilirler.
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Sekil 3.7 190 mm (4") ‘lik zincir detaylar (Altunel, M.G., 1987)
3.1.3 Miisaade edilebilen maksimum zincir cekme kuvveti

Konveyoriin miisaade edilebilen maksimum zincir ¢ekme kuvveti kopma yiikiinlin emniyet

katsayisina boliinmesi ile elde edilebilir. Emniyet katsayis1 konveyoriin 6zelliklerine, ¢alisma

kosullarina gore degisir.

Cift rayli SAZAK’ta kullanilan ayrilabilir zincirlerde bu katsayi, karmasik ve uzun
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sistemlerde ve asmmmanin séz konusu oldugu zor c¢alisma kosullarinda (20) 'ye kadar

cikabilir. Daha basit sistemlerde ise (14) 'e kadar iner.

Emniyet katsayisinin se¢imini etkileyen faktorler:
— Yatay ve diisey doniisler sayisi,

— Diisey doniislerin yarigap ve egimleri,

— Yatay dontislerin yaricapi,

— Tasinan yiikiin agirligi,

Trolley rulmanlarinin yaglanma ve temizlik durumu, zincir pimindeki egilme gerilmesi
kontrolii maksimum zincir ¢ekme kuvvetine gore yapilir. Egilme emniyet gerilmesi
Tem. = 1200 kg/cm2

olarak alinabilir.
3.2 Zincir ve Yiik Aski Diizenleri
3.2.1 Zincir aski diizenleri

Cift rayli SAZAK sisteminde zincir aski diizeni zinciri, gii¢ rayma asma ve tagima, ayrica yik

askisini sevk eden itme ¢enesini tagima gorevini yiirtitiir.

Zincir aski diizenegi, dort ana elemandan olusur (sekil 3.8)(cizelge 3.3):
1. Tekerlekler,

2. Tekerlek milleri,

3. Mil yan destekleri,
4

Desteklerin civatalarla baglanmasini saglayan baglama pargast.
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108

Sekil 3.8 Zincir aski diizeni. .(Cerit Mak. Y. Miih. A., 1984)

Cizelge 3.3 Tasima kapasitesi.(Bak. sekil 3.8) (Altunel M.G., 1987)

Glig Rayr | Uzunluk | Cap Maks. Tagima Kapasitesi
I B D daN
100 137 80 200
120 152 100 250

3.2.2 Zincir aski diizeni konstriiksiyonu

Aski tekerlekleri ya kokil (sekil 3.9.a) veya preste basilmis ve yiizeyi sertlestirilmis celik
govdeden (sekil 3.9.b) yapilirlar. Aski tekerleklerinin boyutlandirilmas: (sekil 3.13) ¢izelge
3.4 vasitasiyla gergeklestirilir. Yataklama sistemi degisik tasarimlarda olabilir. Hesaplanan
yiikke ve hizmet tiirline en uygun tasarim uygulanmalidir. Aski tekerleklerinde en ¢ok sabit
bilyal1 yatak kullanilir. Diger bir yataklama sistemi ise ¢elik govde igine bilya yuvasi agilirak
ve bu yuva 1s1l isleme tabi tutularak yapilan bir aski diizenidir (sekil 3.10.b). Sekil 3.10 b’deki
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cift tekerlek aras1 baglanti sekli 2 tona kadar olan agir yiiklerde ve biiyiik egimli yokuslarda

kullanilabilirler.

(@) (b)

Sekil 3.9 Tekerlek konstriiksiyonu (Altunel M.G., 1987)

Sekil 3.10 Itici baglant1 tipleri (Altunel, M.G., 1987)

Aski diizeni konstriiksiyonlarinda dikkat edilecek hususlardan biri tekerlek baski yiizeyinin
profilinin, ray profiline uygun sekilde yapilmasidir (sekil 3.9). Konik baski ylizeyli
tekerleklerde yuvarlanma siirtlinmesi biiyiimekle birlikte, askinin egimli I kirigi flangi
tizerindeki stabilitesi nedeni ile arzulanan ¢oziimdiir. Yataklar devamli olarak yaglanmak
zorundadirlar. Bu yaglama mil gobeginde gresorler veya cesitli tasarimdaki yagdanliklarla

otomatik olarak yapilabilir.
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Sizdirmazlik ise konveyoriin c¢alisacagi ortama uygun olarak yapilmalidir. Normal isletme
sartlarinda diiz metal veya kegeli metal sizdirmazlik kullanilir. Diiz metal sizdirmazliklar,
yatagi kirden korurlar, ancak zamanla yag kagaklar1 goriilebilir. Kegeli metal sizdirmazliklar
ise hem kirin girmesini hem de yagin kacisini Onleyebilirler. Dokiimhane gibi tozlu, kirli,
nemli isletmelerde ise yaglama maddesinin se¢ciminin uygun yapilmasi ve 6zel sizdirmazlik
Onlemleri uygulanmalidir. Trolleyin yan destekleri temper dokiim veya kalipta c¢elik
dokiimden yapilmistir. Agir yiiklerde burkulma ve egilmeye maruz kalmayacak sekilde diisiik

0z agirlikli ve yiiksek mukavemette olmak zorundadirlar.

3.2.3 Tekerlekli askilar

Tekerlekli askilar yiikii kaldiran pargalar olup c¢eki organi zincirin tamamlayici pargalaridir.
Tekerlekli askilar zincirin orta baklasi igine sokularak aralarina yerlestirilip baglanan bir aski
lamasi ile yiikii tasirlar. Her tekerlekli aski iki esit pargcadan meydana gelmektedir (sekil 3.11
ve 3.12). Sekil 3.11 ile verilen tekerlekli aski hafif bir aski sistemidir. Tastyict kol (1) yiiksek
kaliteli 6zel ¢elikten kalipta doviilerek imal edilmektedir. Tekerlek (2) ¢elik sactan kivrilarak
yapilmigtir. Tekerlegin olgiileri (¢izelge 3.4) I - PE 80 Kkirisi lizerinde ¢alismaya uygun olup,
malzemesi asinmaya ve egilmeye mukavim c¢elik sactan secilmistir. Tekerlegin
konstriiksiyonu rulmanli yatagin tamamen korunmasini saglayabilmektedir. Tekerlegin i¢ine iki
sira seklinde yerlestirilen bilyalar (3) ¢ok diisiik bir yuvarlanma direnci ve uzun bir dmrii
gerceklestirebilmektedir. Bilyalarin oturmus oldugu yivli pim (4) tekerleklerin kolay montajini

ve pim lizerine yerlestirilmis olan nipel (5) ise rulmanl yatagin yaglanmasini saglamaktadir
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Sekil 3.11 Hafif hizmet tipi tekerlekli aski (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)

Sekil 3.12 Agir hizmet tipi tekerlekli aski (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)
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Sekil 3.13 Degisik yiik kaldirma kapasiteli tekerlekli askilarin dlgiileri (Kenar, S., 1999)

Cizelge 3.4 Sekil 3.13 ile verilen degisik tekerlekli askilarin tagima kapasiteleri (Kenar, S.,

1999)
YUK
TROLLEY GENEL BOYUTLAR (mm) .
Pl MIKTARI
TIPI
a b c d e f h i (Kg)
3" 110 80 63,5 35 20 24 60 40 140
4" 133 100 82 34 32,5 21 82,5 54 230
6" 170 160 102 42 41 29 | 12 125 85 500

Sekil 3.12 ile agir yiikleri tagiyabilecek bir tekerlekli aski sistemi gosterilmistir. Tasiyict kol
(1) yiiksek kaliteli 6zel celikten kalipta doviilerek imal edilmektedir. Tastyic1 kolun profili her
yonden tam bir stabiliteyi saglamaktadir. Bilyalara yataklik eden bilezik (2) gayet hassas bir
sekilde islenerek taslanmis ve tasiyici kola siki gecme ile yerlestirilmistir. Tekerlek hareket

yiizeyini meydana getiren karbonlu celikten dig bilezik (3) sertlestirilmis ve taglanmistir.

Bilezigin dis profili tekerlegin I profili lizerinde ¢alismasina goére sekillendirilmistir. Hassas
bilyalar (4) diisiik bir yuvarlanma direnci garanti etmektedir. Rulmanli yatagin i¢ taraftan
yerlestirilen bir kapak (5) pislenmesine mani olmaktadir. Tekerlegin dis tarafina yerlestirilen ii¢
katl labirent (6) yagin disar1 akmasina ve tozun igeri girmesine mani olmaktadir. Rulmanh

yatagin yaglanmasi bir nipel (7) ile saglanmaktadir.
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3.2.4 Zincir aski diizenine gelen yiikler

Cift rayli SAZAK ’ta diisey asil1 yiik, yiik aski tekerlekleri tarafindan tasindigindan, zincir aski
tekerleklerine yatay bolimlerde, onemli diisey kuvvetler gelmez. Ancak zincir diisey
dontislerin (sekil 3.14) iist tarafindan (konveks) gecerken, zincirin (S) gerginliginden yani
cekme kuvvetinden, tekerlegin diisey eksenine etkiyen bir yiik gelir. Bu yiik asagidaki
ifadeden yaklasik olarak sdyle hesaplanabilir

a
P, =2-8-Sin—=-".§ 3.1
> > =R (3.1
P yiikii, S gerginliginin maksimum oldugu ¢alistirma birimine yakin yerlerde maksimumdur.

t
P =S .+Ph xcosﬁ (3.2)
R 2

maks ~ maks

Sekil 3.14 Diisey doniislerde zincir aski trolleyine gelen ytikler (Altunel, M.G., 1987)

Goriildigi gibi bu yiik tekerlek mesafesinin biiyiik ve doniis yarigapinin kii¢iik olmast ile artar.
Sekil 3.15 'e gore ¢izelge 3.5 'te miisaade edilebilir zincir cekme kuvvetinin 1000 kg oldugu bir
konveyorde, diisey dontiste yiik tekerlegine gelen toplam yiiklerin, tekerlek araligi ve yaricapa
gore degerleri verilmektedir. Aski tekerlegi ilizerine gelen yiik hesaplandiktan sonra, eger
cizelge 3.3 'de gosterilen tek aski diizeninin tasiyabilecegi kuvvetler iizerine ¢ikilirsa ¢ift

tekerlekli trolley kullanilmali veya tekerlek mesafesi ve sistemdeki diisey doniislerin yaricapi
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yeniden ayarlanmalidir.

Sekil 3.15 Diisey doniiste zincir aski trolleyine gelen yiikler (Altunel, M.G., 1987)

Trolleyin itici ile baglanti sekli de Onem tasir. Zira agir yiiklerde zincir sarkmalar1 ve
yokuslarda tekerleklerin ray iizerine vurmalar1 gozlenir. Sekil 3.10.a 'daki tek tekerlekli

baglant1 agirligi maksimum 100 kg 'a kadar olan yiikler i¢in ve sistemdeki yokuslar kiigiik ise

kullanilabilir.

Cizelge 3.5 Sekil 3.15 'de verilen diisey doniislere ait teknik degerler (Altunel, M.G., 1987)

Yarigap Aralik Ac1 Yik

R A o P
200 3°7 110
2000 400 6°15' 220
600 9°24' 330

800 12°35' 435

200 2°27" 85

2500 400 4°45' 165
600 7°23' 260

800 9°52' 345

200 2°1" 70
400 4°3' 140
3000 600 6°5' 210
800 8°6' 280
1000 10°9' 350

200 1°44' 80

400 3°26' 120

3500 600 5°9' 180
800 6°52' 240

1000 8°37' 300
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Sekil 3.10c 'de ise rijit olmayan tekerlek arasindaki baglant1 sekli 2.000 kg 'a kadar olan agir
yiiklerde kullanilabilir. Ancak tampon mesafesi iyi ayarlanmali ve zincir hizi dikkate

alinmalidir.

3.2.5 Yiik aski diizeni

Yik aski diizeni (sekil 3.16.a) dort tekerlek (1) ve iki kilavuz makaras1 (2) ile bir ¢elik
cergeveden (3) ve itici ¢enenin dayandigi dayanak (kilit) parcasi (4) ile arka dayanak
parcasindan (5) olusmustur. Kilavuz makaralar askiy1 yiikk boyunca (ray) yonlendirirler ve

makaralara gegmesini saglarlar.

Aski tekerleklerinin malzemesi ve yataklanmasi, ayn1 gii¢ hatti trolleyinde oldugu gibi kokil
dokiim veya yiizey sertlestirilmis celiktendir. Cizelge 3.6 'da I 100-120 'lik profiller igin,
trolley boyutlan verilmistir. Sekil 3.16 'de bes farkli amagh aski diizeni goriilmektedir. Sekil
3.16.a 'da normal tipte, sekil 3.16.b 'de mekanik adres kutulu (kayit) bir trolley goriilmektedir.
Bu kayit mekanizmasi diger trolleylere de uygulanabilmektedir. Sekil 3.16.C, 3.16.d,3.16.e
'de sira ile tamponlu, tek trolleyli yigilma mekanizmali ve ¢ift trolleyli yigilma mekanizmali

yiik aski diizenleri goriilmektedir.



Cizelge 3.6 Sekil 3.16.a verilen 1100-120 profiller i¢in trolley boyutlart (Altunel, M.G., 1987)
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Sekil 3.16 Farkl tipte yiik aski diizenleri (Altunel, M.G., 1987)

[ A B C D E F G | H K [L M
100 | 145 | 45 | 50 [ 42° [80° | 47 [ 90 | 32 | 56 [260 [16,5°
120 | 180 | 50 | 55 | 47° [100°| 58 | 100 | 33 | 60 [270 [20,5°

kapasite yiike gore aski diizeninin tek veya cift olmasini belirler. Cizelge 3.7 'de farkli tipteki

Bir aski takimimin yiik kaldirma kapasitesi yani tasidig1 etkin yiik onun ana parametresidir. Bu
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aski diizenlerinin maksimum kaldirabilecekleri agirliklar ve 6zellikleri, I 100 ve I 120 tipleri

i¢in verilmektedir.

Cizelge 3.7 1100-120 i¢in farkl tipteki aski diizeneklerinin kaldirabilecekleri agirliklar ve
ozellikleri (Altunel, M.G., 1987)

= e

4 5 __
Agami Kald [1100 300 daN 300 daN 300 daN 300 dan | 200 daN
zamt haidirma herbiri herbiri
tesi
Kapasitesi [1120 400 daN 400 daN 400daN | 400 gany | 400 daN
herbiri herbiri
Yiikli hatta yigilma 6zelligi yok yok yok var var
Serbest hatta yigilma 6zelligi var var var var var
Kullanildig1 durdurma tipi alcaltmal alcaltmal alcaltmal yanal yanal

Kendiliginden y1g1lma 6zelligine sahip ayni tipteki aski trolleylerinin ii¢ farkli uygulamasi ve

boyutlar sekil 17-a, b, ¢ 'de verilmektedir.

Sekil 3.17.a 'da orta agirliktaki uygulamalar i¢in 3" 'lik bir profildeki aski trolleyi, sekil
3.17.b 'de agir hizmet uygulamalar icin 4" 'lik bir profildeki ask1 trolleyi goriilmektedir.

Sekil 3.17 Trolley uygulamalar1 (Altunel, M.G., 1987)

Ikinci uygulamada, birinciden farkli olarak, trolley gercevesinin alt kismi, bir tampon gibi
uzatilmistir. Boylece yigilma esnasinda olusan darbe seklindeki kuvvetlerden

korunulmaktadir.
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Sekil 3.17.C 'de ise, 6" 'lik ¢ok agir hizmetli aski diizeni goriilmektedir. Bu trolleylerde 6n ve
arka dayanak pargalan, manivela kolu ve egimli kam parcalar1 1s1l igleme tabi tutulmus ve

yiizeyleri islenmis alagimli ¢elik dokiimdiir.

3.3 Tahrik Istasyonu

Tahrik istasyonlart 90° ile 180° 'lik zincir yon degistirme yerlerine veya dogrusal iletim
yollarina baglanir. Bunun i¢in maksimum zincir kuvvetinin (Tpas) meydana geldigi yerin
bilinmesi gerekir. Yiikseklik degisiminin en fazla oldugu dolasan ileticilerde Tp.xs ¢ogu kez en
uzun ¢ikis yerinin (yokus) en yiiksek yon degistirme noktasinda ve yatay dolasan ileticilerde

ise en uzun yiik yolunun oldugu yerde meydana gelmektedir

Caterpillar tahrik sistemi (veya siiriikleyen zincir tahrik sistemi) agir isletme sartlari i¢in uygun
olmaktadir. Bu tahrik sistemi tek hatli dolasan ileticide kullanildig: gibi ¢ift hath Y{ikli ve
Yiiksiiz sistemlerinde de kullanilmaktadir (sekil 3.18). Bu tahrik sisteminde iletim zincirine
paralel hareket eden ve iizerinde iletim zincirinin baklalarinin igine giren tirnaklar tasiyan
zincirin (Caterpillar zinciri) motor tarafindan tahrik edilmesi ile iletim gercgeklestirilir. Sekil
3.18 'de bdyle bir tahrik sistemi yiizer sekilde yataklanmis bir tahrik ¢ercevesi lizerine oturmus
olarak goriilmektedir. Cerceve yaylar ile desteklenmis zincirin asin yiiklenmelerine kars

emniyetlendirilmistir.
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Sekil 3.18 Caterpillar tahrik sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)

Caterpillar zinciri tamamen kalipta doviilerek yapilip normalize edilmistir. Bdylece zincirin

uzun Omiirlii olmasi saglanmistir.

Caterpillar zincirinin tahrik dislisi kiiglik bir ¢apta yapildigindan zincir ¢arki ile yapilan direkt
tahrik sistemine gore daha kii¢iik bir dondiirme momentinin tahrik sistemi tarafindan asilmasi
gerekmektedir. Bu sekilde daha ucuz olan bir digli kutusunun kullanilmasi imkani elde
edilmektedir.

Yiizer bir gerceve ile Ongoriilmiis olan caterpillar tahrik sistemi bazi faydalari yaninda
tamamen emniyetli bir isletmeyi gerceklestirmektedir. Iletim tesisinin her ne sebeple olursa
olsun asirt yiikklenmesi durumunda, normal olarak yaylar ile dengede tutulan yiizer gerceve
hareket ederek bir saltere kumanda edip tahrik sistemini durdurur. Ileticinin yiiklenmesi
normal duruma doner donmez tahrik sistemi tekrar devreye girer. Bu sekilde, kesme pimleri

ile emniyetlendirmenin hatalar1 6nlenmis olmaktadir. Ayrica, bdyle bir yiizer ¢erceve diizeni,
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akim baglantisin1 kesmeye gerek kalmadan, kiiciik kaymalara miisaade ederek darbeli zincir
hareketleri onlenmektedir. Diger taraftan hareketli parga lizerindeki basit bir isaretleme ile

zincire tatbik edilen ¢eki kuvvetini her zaman i¢in kontrol etmeyi miimkiin kilmaktadir.

Artan ¢eki kuvveti, zincirin yorulmasina ve asinmasina sebep olur. Bu ise gerdirme
istasyonunun yanlis bir ayari, raylarin pislenmesi, yetersiz ve asir1 yaglama ile veya

Ongoriilmiis olan iletim yiikiiniin oldukc¢a asindirilmasi ile meydana gelebilir.

Siiriikleyen zincir ile tahrik sistemine bir diger misal sekil 3.19 'da gosterilmistir. iletim
zincirine paralel hareket eden sonsuz uzunluktaki tahrik zinciri, lizerine baglanmis olan oynak
alicilarla ivmesiz bir hareketi gerceklestirir. Asir1 yiiklenme durumlar1 emniyetlendirilmis olup
tahrik motoru belirli bir ¢ekme kuvvetinin iizerinde durdurulur. Sistemde kullanilan pul
seklindeki yaylarla tahrik zincirinin Oomri arttirilmaktadir. Boyle bir tahrik sistemi ile
ulasilabilecek minimum ve maksimum iletim hizlar1 ve maksimum zincir kuvvetleri cizelge

3.8 'de verilmistir.

Sekil 3.20 6zel sekilde yapilmis oynak alicilarla techiz edilmis siiriikleyen zincirli bir tahrik
sistemini gostermektedir. Bu alicilarin konstriiksiyonunun 6zelligi sayesinde iletim sistemi
carpmasiz olarak tahrik edilmektedir. Tahrik motorunun varyatorlii olarak segilmesiyle

degisik iletim hizlar elde edilebilmektedir.
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Sekil 3.19 Caterpillar tahrik sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997)

Sekil 3.20 Siirtikleyen zincirli tahrik sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M.,1997)
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Cizelge 3.8 Sekil 3.19 'da verilen tahrik sisteminin teknik degerleri (Demirsoy, Prof. Dr. M.,

1997)
. Maks. Ceki Minimum | Maks. iletim Normal
TIP Kuvveti Iletim Hiz1 Hiz1 Avar Sahas
(daN)) (m/dak) (m/dak) |
161 (171) 450 0,05 24 1:5(1:10)
162(172) 1.600 0,05 24 1:6(1:12)
163 (173) 8.000 0,05 24 1:6(1:12)

Uygun olan zincirin se¢imi aski yiikiine gore degil, tekerleklerin yuvarlanma direncine gore
yapilir. Bazi durumlarda, yiik kiiclik oldugu halde zincir uzunlugunun fazlaligi ve asilmasi
gereken yiikseklik farklarimin biiyiikliigii nedeniyle secilen zincir tipi iletilen malin yaninda
cok agir goriilebilir. Birkag tahrik sisteminin kullanilmasiyla zincir ¢ekme kuvvetinin higbir
iletim parcasinda emniyet sinirlarin1 agmamasi temin edilebilir. Tahrik sistemlerinin ortak devir
sayist ayri hidrolik sistemi ile fevkalade bir sekilde yapilabilir. Devir sayisi ayart tahrik
sisteminden ayr1 olarak kolayca ulasilabilecek sekilde yerlestirilen hidrolik pompanin iletim

miktarinin ayarlanmasiyla yapilir.

3.3.1 Tabhrik iinitesi

Tahrik tinitesi, gii¢ zincirini tahrik etmek icin gerekli giicii saglar ve sistemde zincirin gevsek

oldugu yerlerden uzakta olacak sekilde giivenilir bir yere monte edilir.

Askili konveyorlerde iki ¢esit tahrik iinitesi vardir. Agisal zincir diglili ve palet zincirli
calistiricilardir. Bu iki tip icinde motordan tahrik miline kadar diger birimlerin diizenlenmesi
ayni olabilir.

3.3.1.1 Agisal, zincir dislili tahrik

Yoriingenin (sekil 3.21.a) genellikle, 90° veya 180° dondiigii noktalara konulur ve hareket

ettirici giicii bir zincir dislisi vasitasiyla iletir.

Tahrik grubu genisligi, uzunluguna gore kiiciik olan bir sase iizerine yerlestirilir. Tahrik
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grubunun bulundugu plaka, sekil 3.21 'den de goriildiigii gibi bilyali doner bir baglant1 lizerine
ya da sekil 3.22 'deki gibi kat1 bir sekilde monte edilir. Birinci durumda donebilir motor, eger
devrede asir1 bir yiik artmas1 meydana gelirse, devreyi otomatik olarak keser. Donel baglanti
nedeni ile tahrik momentine, spiral bir yay kars1t koymaktadir. Bu yaym 6n gerilimi azami
tahrik momentini sinirlandirir ve bir 6lgek lizerinde gosterebilir. Boylece maksimum zincir

¢ekmesi ile karsilastirilabilir, yani tahrik momenti durdurma salteri tizerine ¢iktiginda devre

kesilir.
a
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2. Sonsuz digli mekanizmas:
3. Varyator
4. Elekt. Motoru
5. Ayarlanabilir kasnak
6, Aln dighi ¢ifii
7. Al digli mek.
8. Kayis kasnak mek.
9. Elastik Kavrama
10. Rediikidrlii motor

Sekil 3.21 Agisal zincir dislili tahrik (Altunel, M.G., 1987)
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Sekil 3.22 Sabit saseli tahrik iinitesi (Altunel, M.G., 1987)

fkinci durumda ise, asir1 yiikten korunma limit salter ile olur (sekil 3.22).

Tahrik tnitesi, sistemde istenen calisma hizina gore sabit veya hiz saglayacak sekilde
tertiplenebilir. Bu tertip sekilleri sekil 3.2L.Lb 'de aymi tip saseye oturacak sekilde
diizenlenebilirler. Eger yalniz sabit hiz isteniyorsa rediiktdr veya sonsuz disli mekanizmasi, eger
degisken isteniyor ise motor ile rediiktor arasina bir de mekanik varyatér ve diger bir hiz

degistirici diizenekler konur.

3.3.1.2 Palet zincirli tahrik

Bir paletli calistirma Ttinitesi (sekil 3.23.a); dondiirme ve gerdirme zincir dislileri, bunlarin
cevresinde donen zinciri (palet zinciri), zincirin (paletin) konveydr ¢ekme elemanina
takilmasini saglayan c¢eneleri ve makara takimimndan meydana gelir. Tahrik {initesi,
konveyodriin dogrusal boliimiine yerlestirilebilir ve ¢ekme giicli, palet zincirinin ¢eneleri
vasitastyla zincir baklasina iletilir. Paletli zincirli tahrik iinitesinde doner yatakli olarak saseye
monte edilebilir, asir1 ylik devreden otomatik olarak kesilebilir (sekil 3.23.a). Palet zincirli
tahrik {initesi de, istenen hizin sabit ve degisebilir olmasina gore cesitli sekilde tertiplenebilir (

sekil 3.23.b).
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Sekil 3.23 Palet zincirli tahrik iiniteleri (Altunel, M.G., 1987)
3.4 Gerdirme Unitesi

Iletim tesisinde sakin bir calisma elde etmek isteniyorsa zincirin daimi olarak gergin
bulunmasi gerekir. Buna ise uygun bir yere yerlestirilmis arabali bir gerdirme sistemi ile
ulasilir. Bunun yaninda zincir ile iletim yolu arasindaki yol farklari dengelenmis olur (Sekil 3
24). 1letim yollarmin birbirlerinden uzak olmasi halinde zincir birbirinden ayr1 iki gerdirme

kovan ile gerdirilir (Sekil 3.25).

b
e
k

Sekil 3.24 Bir araba iizerine oturtulmus gerdirme sistemi (Dernirsoy, Prof. Dr. M., 1997)
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Sekil 3.25 Birbirinden uzak iki iletim hattinin gerdirme kovani ile gerdirilmesi (Demirsoy,

Prof. Dr M, 1997)

Gerdirme istasyonu ile zincirin gerdirilmesi ¢esitli yollarla yapilir. Yay, vida ve agirlik ile
yapilan gerdirme genellikle en ¢ok kullanilan gerdirme sistemleridir. Agirlikla yapilacak
gerdirmenin istenmemesi halinde vida ve yayli bir gerdirme gayeye uygun olabilmektedir.

Yerine gore pnomatik veya hidrolik gerdirme istasyonlari da kullanilmaktadir (¢izelge 3.9).

Cizelge 3.9 Sekil 3.24 ve 3.25 ile verilen gerdirme istasyonlarinin olgiileri (Demirsoy, Prof.

Dr., 1997).
A t
Tip 3 V3 5 L 1 h
e yon 3 yon
(6lgtiler mm ) I\g;g? verici Norm 06l¢i verici
makarali makarali
661 1800 1400 1620 1420 610 | 410 | 170
662 2000 1600 1930 1730 750 | 500 | 140
663
666 2800 2400 2325 2125 845 | 545 | 170
667
668
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3.4.1 Yay ile Gerdirme

Biiyiik sicaklik degismelerinin s6z konusu oldugu iletim tesislerinde ¢ok kere bu tiir
gerdirme sistemine gidilir. Dengelenmesi gereken en biiyiik zincir uzama farki takriben 400

mm 'dir (sekil 3.26.a).
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Sekil 3.26 Gerdirme istasyonlari (a) yayli, (b) vidali (Demirsoy, Prof. Dr., 1997).

3.4.2 Kars1 Agirhk ile Gerdirme

Dengelenmesi gereken uzunluk farkinin biiyiik olmasi halinde bu tiir bir gerdirme sistemi

kullanilir. Dengelenmesi gereken en biiyiik zincir uzama farki takriben 600 mm 'dir.

3.4.3 Vida ile Gerdirme

Bu tip gerdirme sadece 6zel durumlarda kullanilir (sekil 3.26.b).

Gerdirme {initesi, ¢ekme zincirine bir On gerilme saglamak i¢in uygulanir. Zincir

esnekliginin dengelenmesi, esas olarak uzunluk degismesi ile saglanir.
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Gerdirme Tiniteleri daima 180°'lik doniislerde uygulanir. Cesitli tipte gerdirme tiniteleri
mevcuttur. Yay baskili, vidali ve otomatik karst agirhikli gerdirme diizenekleri
kullanilmaktadir. Ancak otomatik hareketleri ve yiiksek giivenilirlikleri nedeniyle karst
agirlikli gerdirme diizenekleri tercih edilmektedir. Kurutma, i1sitma, ve sogutma gibi
proseslerden gecen konveyorlerde, sicaklik degismelerine bagli olarak, zincirin boyundaki

degismeler nedeniyle zorunlu olarak kars1 agirlikli gerdirme diizenekleri kullanilir.

Sekil 3.27 'de kars1 agirlikli bir gerdirme diizeni goriilmektedir. Gerdirme diizeni, sase
tizerinde hareket eden hareketli arabadan (makaradan) ve germe kasnagindan olusur. Saseyi
giic rayina baglayan ekleme baglantisi, teleskopik yapilarak araba hareket ederken egrisel ray

boliimiiniin uzamasini saglar.
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Sekil 3.27 Kars1 agirlikli gerdirme tiniteleri (Altunel, M. G., 1987).

Sekil 3.27.a 'daki gii¢ ray1 gerdirme {initesi, gii¢ ray1 zincirinin serbest raydan ayrildig: yerlere

rahatlikla uygulanabilir. Eger sistemde giic ve serbest hatlar1 hi¢cbir zaman ayrilmiyorsa o
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takdirde her iki ray1 igeren gerdirme iinitesi diizenlenmelidir (sekil 3.27.b). I 100 ve I 120

sistemleri i¢in uygun kasnak ¢api ve donme yarigapi verilmistir.

Kasnakli gerdirme {initesi kiiclik ve orta dereceli donme yarigcaplart i¢in uygulanir. Daha

biiyiik donme yaricaplari icin makarali gerdirme {initeleri diizenlenebilir (sekil 3.28).

W+

Sekil 3.28 Makara takimli kars1 agirlikli gerdirme tiniteleri (Altunel, M. G., 1987).
3.5 Konveyér Hatt1 Iletim Yollari, Yon Degistirme Istasyonlar: ve Baglantilar
3.5.1 ({letim yollan
Iletim yollar;, sekil 3.29 ile verildigi gibi lama, kosebent, 1 profil, boru ve sacdan
yapilmaktadir. Sac malzeme kivrilarak degisik sekillerde iletim yollart meydana

getirilmektedir. Iletim yollar1 tavana, celik konstriiksiyon ile catiya, tasiyici gelik

konstriiksiyona ve duvar konstriiksiyonlarina asilmaktadir.
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Sekil 3.29 Cesitli iletim yollar1 (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).

Cift askili konveyorlerde giic hatti olarak, yiiksek karbonlu ¢elik malzemeden, 1 profilli
kirisler kullanilir. En fazla uygulanan standart profiller 3", 4", 6" veya 1 100, 120, 140

olmaktadir.

Serbest hat olarak ¢ift U profili kullanilir. Malzeme olarak ise asinmaya dayanikli, uzun miir

karakteristigine sahip, 6zel haddelenmis yliksek alasimli ¢elik malzeme kullanilir.

Ray boliimlerinin birlestirilmesi kaynak veya civata baglantisi ile olur. Boya - sprey odalari,
yag ve boya depolan ve diger ates alabilmesi s6z konusu olan yerlerde kaynakli baglanti
kullanilmaz. Boyle yerlerde civata baglantilar1 kullanilir. Civata baglantilar1 kaynaga gore
daha pahali olmalarina ragmen, asinma ve diger bozulma hallerinde parg¢a degisimi daha

kolay olur.

Civatali baglantilarda ray uzunluklar1 6 - 8 m. 'dir. Ekleme par¢asinin uzunlugunda standarttir.

Ust flans birlestirmeler kdsebentlerle takviye edilir.

Cift rayli konveydrlerde alt ve iist rayin her ikisini birden yukari asmak ve mukavemet
saglamak icin U seklinde baglanti elemanlart kullanilmalidir. Bu baglanti elemanlarinin

boyutlari, alt ve iist rayin boyutlarina baglh olarak sekil 3.30 ve sekil 3.31 'de verilmektedir.

U seklindeki baglantilarin birbirleri arasindaki mesafe, sistemin 6zelligine ve yiik kapasitesine

gore saptanir. Agir sistemler i¢in mesafe kiiciik olup, hafif sistemlerde daha fazladir.



52

Cizelge 3.10'da cesitli tip tglii baglantilarin asilma uzakliklarinin tespit edilmesi amaciyla,
belirli uzakliklar i¢in tagmabilecek maksimum yayili yiikk verilmektedir. Raylar, trolleyler ve

zincir diizgiin ylikler olarak g6z oniine alinacaktir.
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Serbest Ray | Gag Rayr Fincin ]"'ark“ B D E
o 3 348 o178 1413 3 4505 512 1304
4m 458 10-12 14-1/2 7 43/ 5142 1344
ER 348 9-1/2 15172 6174 & 7 134
4" 4n 458 10-7/8 15-1/2 7-1/4 g 7 1344
4" 678 11-3/8 15-1/2 7-1/4 g 7 1344
o P 458 13 10 7 304 7 3116
47 G678 13-3/4 19 9 B304 T 3-1116

Sekil 3.30 Iki rayin birlestirilme ve asilma boyutlan (Altunel, M.G., 1987).
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Cizelge 3.10 Sekil 3.31 ray baglanti(Altunel, M.G., 1987).

Birlestirme Tipi . .
(mm) Asilma Arahg (m) Maks. Yiik Kapa. (kg/m)
30 1100 1300
11{120000 40 370 450
] 100 60 100 120
80 70 100
30 1590 1890
11{120000 40 850 790
1120 60 140 170
80 80 110
30 1600 1900
11{112900 40 660 800
1120 60 150 180
80 90 120
30 1110 1310
11{112900 40 380 460
1100 60 110 130
80 80 110
MaksTasima
ASﬂm(?n ?rahgl Kapasitesi I G 0 B H K
[ 1100 [1120
30 780 1400
40 300 560 100 68 100 45 240 | 230
60 30 130 120 68 120 50 280 | 260




Sekil 3.31 Ray baglantilari(Altunel, M.G., 1987).

3.5.2 Yon degistirme istasyonlari

Iletim yollari, yon degistirme istasyonlarinda tekerlek ve zincirlerin rahat bir sekilde
donebilmelerini saglamak gayesiyle yatay ve diisey diizlemde, belirli yarigaplarda (sekil 3.32 ve
3.33) ve yon degistirme acilarinda (180°, 90°, 45°, 30° ve 15° .,.) yapilarak birbirlerine
civatalarla baglanirlar. Sekil 3.34 'te tek yollu ve ¢ift yollu (Yikli ve Yiiksiiz) iletim
yollarinin birlestirme yerlerini, cizelge 3.11°de ise Olgiileri verilmektedir. Kullanilan zincirin
konstriiksiyonuna ve iletilecek olan malin dlgiilerine gore yon degistirme istasyonlarinin
yarigcapt belirlenir. Yaricaplart R = 12 metre 'ye kadar olan yon degistirme istasyonlari

mevcuttur.
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Sekil 3.33 (45°) 'lik dikey yon degistirme yolu (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).

=
s

Sekil 3.34 Tek yollu ve ¢ift yollu (Yiiklii ve Yiiksiiz) iletim yollarinin birlestirme yerleri
(Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).



Cizelge 3.11 Tek ve ¢ift rayl iletim yollarinin birlestirme yerlerinin dlgiileri (Demirsoy, Prof.
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Dr. M., 1997)

Typ a a' b c d e f g
661 50 100 105 53 122,5 20 64,5 25,5
662 65 120 118 64 145 20 79 31
663 85 130 145 74 162,5 25 84 36
666 85 140 215 165 - - - R
667 120 200 270 194 - - - -
668 170 240 295 214 - - - R

3.5.2.1 Yatay doniisler

Diiz olan iletim yollar 1, 2, 3, 4, 5 ve 6 metre gibi belirli standart uzunluklarda yapilirlar. Bir
iletim tesisinde yatay diizlemde yapilan yon degistirmelerde zincir iizerindeki germe
kuvvetinin karsilanmas1 gerekir. Bunun i¢in yer degistirmelerde zincir, makaralar veya bir

cark ile yonlendirilir.

Makaral1 yon degistirici bir cergeve lizerine yerlestirilmis bircok makaralardan meydana
gelmistir (sekil 3.35). Makaralar genellikle lamadan yapilmis bu ¢erceve lizerine yerlestirilir
ve bu cergeve de iletici yoluna tespit edilir (sekil 3.36). Makaranin yapim sekli sekil 3.37 'de

gosterilmektedir.



Sekil 3.36 Makaral1 yon degistirme istasyonunda makaralarin tespit edildigi ¢ercevenin iletim

yoluna tespiti(Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).



1. Dis Silindir

2. I¢Bilezik
3. Mesafe Parcast
4. Bilyalar
5. Sizdirmadik Kapagi

Sekil 3.37 Y6n degistirme istasyonlarinda kullanilan destek makaralari (Demirsoy, Prof. Dr.

M., 1997)

3.5.2.1.1 Makara Takimlan

Makara takimlari, tekerlekli koselere gore ekonomik olmalari, az yer kaplamalart ve daha

biiylik yarigapli doniislerde kullanilabildikleri igin tercih edilirler.

Sekil 3.38 'de c¢ift askili I 100, 120 tip bir konveyorde kullanilan makara takimlari
goriilmektedir. Makaralarin yataklandig1 cergeve, iki rayi birlestiren baglanti elemanlarina
tutturularak kuvvetli bir baglanti saglanabilir. Makara takimlar ¢izelge 3.12 'de goriildigi
gibi 636 - 2500 mm arasinda degisik egrilik yarigaplarinda uygulanabilirler. Donme acilar ise
15° - 180° 'ye kadar 15° 'lik kademelerle yapilabilir.
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Sekil 3.38 Makarali Yon Degistirme (Altunel, M. G., 1987).
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Cizelge 3,12 Makara takimlari ile yatay doniiste yaricap boyutlart (Altunel, M. G., 1987).

I H [ Aralik(mm) Act
A
100 200 100
636, 1000, 1250
120 190 120 15°- 180°
120 190 100 1800, 200,2500
100 200 120

Makaralar dokme demirden (madeni kalip dokiimii) ya da ¢elik borulardan yapilirlar. Sekil
3.38.a 'daki gibi normal ¢alisma sartlarinda calisan bir konveyoriin makaralari ya iki rulmanlh
yatak ile ya da sertlestirilmis i¢ yuvarlanma ylizeyinde bilyalarla (sekil 3.38.b) yataklanir.
Daha sicak caligma sartlarinda ise sentetik malzemeli yatak (sekil 29-c) kullanilir. Makaralar

kolaylikla degistirilebilir ve millerden yaglanabilir.

Yon degistirme istasyonlarinda zincirin diger bir yon degistirme islemi cark ile yapilir (sekil
3.39). Carkin dig cemberi diiz olarak islenmis olup carkin gobegi bronzdan yapilmig kaymali
yatak ile techiz edilmistir.

Yatagin yaglanmasi nipel yardimi ile gergeklesir. Yon degistirme istasyonunun yliksek
sicaklik altinda bulunmasi durumunda yon degistirme cark yataginin su ile sogutulmasi

yoluna gidilir (sekil 3.40).

Cift rayli konveyorlerde yatay doniisler, ya makara takimlar1 ya da kasnak veya zincir
dislisinin bulundugu tekerlekli koseler ile yapilir. Dondiirme diizeninin sec¢imi, c¢ekme

elemaninin gerginligine ve egrilik yaricapina baghdir.



61

Sekil 3.40 Cark yataginin su ile sogutulmasi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).
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3.5.2.1.2 Tekerlek doniisler

Tekerlek dontisler, genellikle diiz yiizeyli kasnaklarla yapilir (sekil 3.41). Gii¢ kayb1 aym
yarigaplt makarali doniislerden daha azdir. Ancak bu tip doniis, ¢ift rayli konveyorlerde 636
mm 'lik yarigapa kadar kullamilir. Istenen donme acilart 15° - 180° 'ye kadar 15° 'lik
kademelerle uygulanabilir. Kasnagin yataklandigi sase, giic rayma kosebentlerle
civatalanmistir. Ayrica asin bir zorlanma durumunda kasnagin sapmasini 6nlemek i¢in yarim

cember seklinde bir parca yerlestirilmistir.

Kasnak dokiim ya da kaynakli celik konstrilksiyondan yapilir. Boyle bir kasnagin

yataklanmasi (sekil 3.41.b) iki rulmanl yatak ve gdmme vida ile olmaktadir.

Ayrica doniigler i¢in ¢ap degerleri cizelge 3.13’te tablo halinde verilmistir.

Cizelge 3.13 Tekerlekli doniis olgiileri (Altunel, M. G, 1987).

Yarigap | Kasnak Capi
R (mm) D (mm)

252 | 467 | 512,6
316 | 596 | 639,2
413 | 788 | 829,6
508 | 980 | 1020,2
636 | 1236 | 1274,6
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Sekil 3.41 Carkli yon degistirme (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).
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3.5.2.2 Diisey doniisler

Konveyor hattinda yiikseklikteki degisme diisey doniisler ile yapilmaktadir. Diisey dontisler
icin raylar, istenilen yaricapa egilir. Her diisey doniiste iki tane egrilik vardir. Yiikseklik
degismesi biiylik oldugu zaman alt ve iist egriler, diiz bir profille egimli olarak birlestirilirler
(sekil 3.42). Egim acis1t maksimum 45° olur. Cizelge 3.14 'te cesitli egim acilar1 ve donme

yarigaplarindaki yiikseklik ve uzunluk mesafeleri verilmistir.

Diisey doniislerin  takviye edilmesi ile ilgili alinmasi gereken bazi Onlemler
bulunmaktadir.Diisey doniislerde, trolleylere gelen yiik maksimumdur. Bu nedenle konveyor
hat profilinin yiizeylerinde asinmalar meydana gelebilir. Bu asinmalari 6nlemek i¢in, bu
noktalarda I profil flanslarina kaynakli ¢ubuk takviyeler konur. Bu takviyeler diisey doniisiin

alt egrisinde st flanga, list egride ise alt flansa konur (sekil 3.43).

L AZTE 500

Sekil 3.42 Diisey doniis (Altunel, M. G., 1987).
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Cizelge 3.14 Diisey doniis olgtileri (Altunel, M. G, 1987).

o) | hYiikseldik Yanigap (mm)
v : boy 2000 2500 | 3000 | 3500 | 4000 | 5000 |6000
15 h 68 85 | 102 | 119 | 136 | 171 [205
\% 518 647 776 | 906 | 1035 | 1294 (1553
20 h 121 151 | 181 | 211 | 241 | 302 [362
v 634 855 | 1026 | 1197 | 1368 | 1710 [2052
25 h 187 234 281 328 375 489 | 562
v 845 | 1057 | 1268 | 1479 | 1690 | 2113 [2536
30 h 268 335 | 402 | 469 | 536 | 670 |804
\% 1000 1250 | 1500 | 1750 | 2000 | 2500 {3000
35 h 362 | 452 | 542 | 633 | 723 | 904 [1085
v 1147 | 1434 | 1721 | 2008 | 2294 | 2868 3442
40 h 468 585 702 819 936 | 1170 1404
1286 | 1607 | 1928 | 2250 | 2571 | 3214 [3857
45 586 732 879 | 1025 | 1172 | 1465 |1757
1414 | 1768 | 2121 | 2475 | 2828 | 3536 4243
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Sekil 3.43 Diisey doniislerin takviye edilmesi (Altunel, M. G., 1987).
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3.5.3 Aski baglantilan

Cift rayll konveyoérlerde raylar, birlestirme elemanlar1 iizerinde V seklinde gerdirmeli
yuvarlak celik cubuklar ile, tavandaki yap1 kirislerine asilirlar. Bu askilar sistemdeki tiim
yayili yikii tasir. Birlestirmelerin tiimii civata ve kaynak baglantilari ile olur. Sekil 3.44 'te en

¢ok kullanilan asma ve birlestirme baglantilar1 goriilmektedir.

1, Gil§ rayanain anilhoam

/

B Tastinoy kivige baflanom

i%s Yardizmca kirlgin yam

kEirigins baglonvssy
{de GiEp we gerhest Tayam

paralel durundaki yapgl

Elrigiee Paflmnangs

b5, THkey durusds yaye
kivigios boflanne

Sekil 3.44 Aski baglantilar1 (Altunel, M. G., 1987).
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3.6 Durdurma Diizenleri

Cift rayli konveyorlerle 6nceden saptanan belirli noktalara durdurma mekanizmalar1 konur.
Bu mekanizmalar sayesinde tasiyicilar, gii¢ hattinin zincirinden kurtularak serbest hat i¢inde

durdurulur ve daha sonra art arda gelen tasiyicilarin y1gilmasi saglanir.

Durdurma Mekanizmasinin Kumanda Edilisi :

Kumanda edilis; elektromekanik, pnomatik veya el ile olabilir.

3.6.1 Giig hatt1 icinde durdurma

3.6.1.1 Yanal Durdurma

Bu durdurma sekli yiik aski diizeni yigilma mekanizmali olan tasiyicili sistemlere uygulanir

(sekil 3.45.a).

Pnomatik bir silindir vasitasiyla konveyor yoriingesi altina giren parga, egim saglayarak
iticinin ittigi dayanak elemaninin alcalmasina ve dolayisiyla tasityicinin gii¢ zincirinden

ayrilmasini saglar.

Bu durdurma diizeninin bagka bir tiirii (sekil 3.45.b) yine pnomatik kumandali bir ¢ubugu,

trolleyin dayanak elemaninin baski kuvveti ile algaltmasi sonucu olur.
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. {h ) H‘"..*-;

Sekil 3.45 Yanal durdurma (Altunel, M. G, 1987).

3.6.1.2 Alc¢altmah Durdurma

Bu durdurma sekli (sekil 3.46) yigilma mekanizmali olmayan tasiyicili sistemde uygundur. Bu
diizenekte de pnomatik olarak serbest hattin bir boliimii indirilir ve sonucta dayanak kismi
iticiden kurtulur. Ancak dikkat edilirse, bu durdurma sekli yalnizca tek tasiyict durdurulmak

istenen noktalara uygulanabilir.
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Sekil 3.46 Alcalmali durdurma (Altunel, M. G, 1987).
3.6.1.3 Siirmeli Durdurma
Bu tip durdurma (sekil 3.47) bir motordan tahrik edilen siirgii ¢ubugu ile olur. Ancak bu

durdurma trolleyi yigilma mekanizmali olan ve itici eleman1i mafsalli (rijit degil) olan

tastyicilara tatbik edilebilir.

Mo irte =
meem e e

e e e R i
S RS Ee
. 3

Sekil 3.47 Siirmeli durdurma (Altunel, M. G, 1987).
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3.6.2 Serbest hatta durdurma tipleri

3.6.2.1 Hizlandirmali Durdurma

Bu durdurma diizeni (sekil 3.48), serbest hat iizerinde yiik trolleyini durdurmak i¢in yapilir.
Durdurma agiklig1r bir motor miline baglh kol ile saglanir. Ayni1 zamanda bu kol, motorun
calismasi ile duran yiik trolleyini hizlandirma gdrevini de yapar. Bu tip durdurma diizeni,

biitiin yiik trolley tiplerine uygulanabilir.

Sekil 3.48 Hizlandirmali durdurma (Altunel, M. G., 1987).

3.6.2.2 Elle Durdurma

Elle durdurma (sekil 3.49) serbest hatta yiik trolleyini durdurma diizenidir ve elle kumanda
edilmesi istenen her yerde kullanilir. Ozellikle yiik iizerinde operasyon yapilmak istendiginde,

elverisli olarak kullanilir.



e

Sekil 3.49 Elle durdurma (Altunel, M. G., 1987).

3.6.2.3 Transfer Durdurma

Bu tip durdurma diizeni sekilde goriilmektedir. Transfer zincirinin itme eleman ile, yiik

trolleyi durdurma diizeninden ¢ikabilir ve ana zincirine itilebilir (sekil 3.50).

Sekil 3.50 Transfer durdurma (Altunel, M. G. 1987).

3.7 Hat Degistirme Diizenleri

Hat degistirme islemleri, tastyicilarin ¢alistiklart hattan baska hatlara aktarilmasini saglayan

islemlerdir. iki tip hat degistirme s6z konusudur:
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Transfer ve makaslama.

3.7.1 Transfer

Yiik trolleyinin, herhangi bir gii¢c rayimndan degisik hizli1 bagka bir giic rayina ya da serbest

raya aktarilmasim saglar. Ug farkli transfer mevcuttur:

3.7.1.1 Kars1 Hatta itme

Bu tip transfer (sekil 3.51) bir gili¢ rayinin, serbest raydan ayrildigi ve serbest rayin, farkl
hizdaki diger bir gii¢ rayina devam ettigi kisimlarda uygulanir. Transferin miimkiin olabilmesi
icin birinci gii¢ rayinin ayrildigi dénme boliimii, daha algak seviyede yapilir. Bu algak seviye
sebebiyle zincir iticisi, tasiyicinin arka trolleyindeki parcaya takilabilir ve dolayisiyla
tagtyicinin diger giic rayina takilmasini saglayacak mesafeye kadar tasiyici iter. Sonugta
tastyrcinin ilk trolleyindeki dayanak elemani ikinci gili¢ zincirinin iticisine takilir ve ikinci

hatta transfer edilmis olur.

Sekil 3.51 Kars1 hatta itme (Altunel, M. G, 1987).

3.7.1.2 Paletli Kasnak Transferi

Bu transfer bir gii¢ rayinin, serbest raydan ayrildigi ve serbest rayin, farkli hizdaki diger bir
giic raymma devam etmesi durumunda, tasiyici diger giic rayma aktarmak iizere uygulanir
(sekil 3.52). Kasnagin alttaki paletler vasitasiyla birinci raydan ayrilan tasiyici ikinci raya itilir ve

transfer gerceklesir.
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Sekil 3.52 Paletli kasnak transferi (Altunel, M. G., 1987).

3.7.1.3 Tahrikli Transfer

Bu ¢esit transferde bir tahrik motoru ve bir ¢esit zincir kullanilir (sekil 3.53). Hat degistirme
islemlerinin tiimiinde uygulanabilir (1' den 8' e kadar uygulama sekilileri). Tahrik motoru

olarak 6zel sargili, kisa devre rotorlu rediiktor ve frenli bir elektrik motoru kullanilir.

Motordan tahrik edilen zincir ise;
t=100 mm
adimli makarali tiptir. Yatay ve dikey diizlemde, 6zel yapilmis ¢elik hat iizerinde gider.

Tasidig1 itme gubugu vasitasiyla tasiyiciyr diger hatlara alabilir.
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Sekil 3.53 Tahrikli transfer (Altunel, M. G., 1987).
3.7.2 Makaslama
Tagstyicilarin bir hattan digerine gegirilmek igin rayin saga ve sola hareket ettirilmesidir. Genel
olarak sarkach ve salterli olmak {izere iki tipi mevcuttur. Kumanda organi, doner miknatis,
kaldirma miknatisi, motor ve basingli hava silindiridir. Makas 45°' dir. Transfer zinciri ile
birlikte kullanilabilir. Sekil 3.54 ve 3.55' te;

R=500 - 1000 mm

egrilik yaricaplarinda uygulanan makaslama sekilleri goriilebilir.
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Sekil 3.54 R=1000 mm i¢in makaslama tipleri (Altunel, M. G., 1987).
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Sekil 3.55 R=500 mm i¢in makaslama tipleri (Altunel, M. G, 1987).
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3.8 Power and Free (Yiiklii ve Yiiksiiz) Gruplan

3.8.1 Kilitler

Otomatik kilitler ve birlestirilmis kilit ve besleme cihazlar1 genel olarak ayni gorevi
tistlenmislerdir (yiikii 6nceden tespit edilmis olan bir yerde durdurmak). Otomatik manialarda
Yiiksiiz hattinin altina yerlestirilmis olan durdurma kolu, hatti bloke ederek ve Ydiksiiz
arabasinin daha ileriye gitmesine engel olacak sekilde diizenlenmislerdir. Kilitlerin acilip,
kapatilmalari; basingli hava silindirleri (sekil 3.56), elektromiknatislar1 (sekil 3.57) veya

elektronik olarak kilitlenebilen yay kuvvetleri ile saglanmaktadir.

Sekil 3.57 Kilit sistemi ¢alisma sekli (Demirsoy, Prof. Dr. M:, 1984).

Yiikli hatt1 yayli alicisinin ¢eki kuvveti, Yiiksliz arabasini tekrar tahrik etmeye yeterli
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olmaktadir. Yalniz Yiiksiliz hatlar ile Yikli hatlarinda birlesik kilit ve besleme cihazlar
kullanilmalidir. Bunlar konstriiktif yap1 olarak otomatik kilitlere benzemekte olup bunlarin
kilitleme kolu direkt Yiiksiiz ray1 iizerinde olacak ve kapali durumda ise Yiiksiiz arabasi her

iki yone donebilen dilleri ile dayanacak sekilde diizenlenmistir.

Kilidin agilmasi esnasinda, Yiiksiiz arabasinin dilleri arasinda bulunan kilitleme kolu arabay1
ileri dogru itmekte ve ona yeteri derecede impuls vermektedir. Bu sistem de, basing kuvveti
istege ve yiik oranlarmma gore dagitilabildiginden, tercihen basingli hava ile diizenlenirler.
Kilitlerde tahrik elementi olarak elektro-miknatis ve yerlestirme yaylari istege bagli olarak
kullanilmaktadir. Biitiin kilit tipleri ¢elik konstriiksiyondan yapilmaktadir. Kilit kolu lamadan
ve cift rulmanla yatakli, tesir yiizeyleri sertlestirilmis ve maniveli kollanndaki biitiin oynak

yerler asinmaya dayanikli burglarla ve yliksek basingli yaglama nipeli ile techiz edilmistir.

Besleme cihazlari, carpmay1 azaltmak ve yiikiin salinim hareketlerine mani olmak igin ayrica
cift yayla donatilmistir. Biitiin kilitler Yiiksiiz raylar1 ile baglanmis olup, her zaman

kaydirilabilir veya degistirilebilirler.

3.8.2 Saptiricilar

Bir Yiikli ve Yiiksiiz tesisi; Yikli, Yiikli ve Yiiksiiz ve Yiiksliz kisimlarindan meydana
gelmektedir. Yikstliz hatlar1 yalnizca zincir yon verme hatlarindan meydana gelmektedir.
Bunlarin pargalan ve iletim hatlar1 dolasan ileticilerinkiyle aynidir. Yatay yon degistirme ve
gerdirme istasyonlar1 makarali destek yaylar1 (sekil 3.58) ve yon degistirme carklari ile

donatilmislardir.
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Sekil 3.58 Saga saptirict (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).

Yiiklii ve Yiiksiiz hatlari, kuvvetli bir aski ile Yiikli hattina (65 daN/mm?® mukavemetli iki
profil) baglanan Yiiklii rayindan (ayni1 sekilde 65 daN/mm” mukavemetli profil) meydana
gelmistir. Yikli ve Yiiksiiz yatay yon degistiricilerle Yiiklii ve Yiiksiiz gerdirme istasyondan
temiz bir sekilde kivrilmis profiller ile Yiikli zincirinin dayanabilmesi i¢in baglanmis makara
bataryalarindan meydana gelmistir. Yiiksek mukavemetli ¢elik, kalitelerinin segilmesiyle

Yiiklii ve Yiiksiiz hatlarmin aginmasi oldukga diisiik diizeyde tutulabilmektedir.

Yiiksiiz hatlar1 da ayn1 malzeme ve parcalardan meydana gelmektedir. Yiklii ve Yiiksiiz ana
hatlar1 ile yan hatlarin ve hatta yalnizca Yiiksiiz hatlarinin birlestirilmeleri her ii¢ yapim

tarzinda da saptirici diller ile yapilmaktadir. Yiiklii ve Yiiksiiz saptiricilarinda Yiikli hattr ana
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zinciri dogrusal ve hatta egri iizerinde hareket edebilir.

Yercekimi kuvveti ile ¢alisan saptiricilarda Yiiksiiz hattinin giris ve ¢ikisi arasinda hafif bir
egim verilir. Tahrikli gecislerde saptiricilar yatay olarak diizenlenmislerdir. Yiiksiiz
saptiricilarin tesisin mekanize olmamis parcasi Yiiksiiz hatlari ile birlestirilmesinde, Yiiksiiz
arabasinin hareketi yatay olarak diizenlenmis hatlarda el ile iletim yoniinde hafif egik olmalart
halinde ise aynen Yiiklii ve Yiksiiz saptiricilarda oldugu gibi yergekimi kuvveti ile olur.
Saptiric1 dilleri, sertlestirilmis ¢elikten yapildig: ve iletim hatti ile sekil yoniinden gayet iyi bir
sekilde baglandig1 i¢in carpmasiz bir ¢alisma elde edilir. Saptirict diller son yerlerinde yiikii

karsilayan pargalar tarafindan taginirlar ve agir yiiklerde bile asinmasiz bir gegisi saglarlar.

Saptirict diller donme noktalarinda ¢ift rulman ile yataklanmis olup her iki sonlarda
kilitlenmislerdir. Saptiricilar elektro-motor (sekil 3,58) ile veya pnomatik olarak ¢alistirilirlar.
Baz1 saptiricilar ise basingli hava silindiri veya elektro-manyetik kilitleme tertibath ayarli
yaylarla (sekil 3.60) techiz edilmislerdir. Eger araba yan bir hattan tekrar ana iletim hattina
veya diger bir hatta getirilirse, araba saptirici diline yuvarlanmadan 6nce, araba tarafindan
calistirilan bir yaylh saptiric1 kullanilir. Istek iizerine saptiricilarin krank-biyel mekanizmali
yapilmalar1 miimkiindiir. Tahrik edilen saptiricilar agir gecis zinciri ile donatilarak ileri ve
geri hareketi miimkiin kilmaktadir (sekil 3.59). Bu zincirler yon verici makaralar ile techiz
edilmis olup alici parmaklar sertlestirilmistir. Gegis zincirlerinin tahrik edilmeleri rediiktorli
motorlar ile yapilmaktadir. Calismanin icab1 olarak saptirict diller gecis zincirleri tarafindan
zoraki tamamen mekanik olarak agilip kapatilabilir. Tahrik ve gerdirme istasyonlariin zincir
carklar ¢elikten frezelenerek imal edilir. Gerdirme istasyonu kolay ayarlanabilir ve gerdirme
carki rulmanlar ile yataklanmistir. Bir Yiikli ve Yiksiiz hattina giriste, gecis zinciri yiki
gelen Yiikli hattina emniyetle iletilir. Yercekimi kuvveti ile ¢alisan saptiricilarda, saptiric

Ontine yerlestirilmis olan verici, zamana uygun ve emniyetli bir dagilimi gergeklestirir.

Sekil 3.59 Iki degisik saptiric1 (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984).
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1

Sekil 3.60 Yayli, sola saptinct (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).

3.8.3 Kaldirma - indirme istasyonlari

Kaldirma - indirme istasyonlart Yiiklii ve Yiiksiliz tesislerinde bir¢ok fonksiyonu yerine

getirirler (sekil 3.61).

— Yiiklerin alinmasi ve verilmesi,
— Yiiklerin yerlestirilmesi,
— s yerlerinin otomatik olarak beslenmesi,

— Tesisteki ytikseklik farklarinin agilmasi ve bdylece egik iletimin beslenmesi,
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— Istifleme hatlarinin beslenmesi,...

Kaldirma istasyonlar1 bir yonlendirici iskelet, Yiiksiiz raylar1 olan bir kaldirma - indirme

sandalyesi ile kaldirma i¢in gerekli bir tahrik mekanizmasindan meydana gelmektedir.

AN

| m
- -

Sekil 3.61 Kaldirma - indirme istasyonlar1 (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).

Tahrik sistemi olarak, calisma sartlarina bagli olarak asagidaki sistemler kullanma sahasi
bulabilmektedir:

1. Halath veya zincirli elektrikli palanga,
Zincir ¢arkli veya halat tamburlu rediiktorli motor,
Acik ¢ikrik sistemi,

Basingli hava veya hidrolik kaldirma cihazlari,

A N

Basing¢li hava kaldirma sistemleri,...
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Kaldirma yiikseklikleri pratik olarak smirsizdir. Sadece basinghi hava veya hidrolik kaldirma
sistemlerinde maksimum kaldirma ytiksekligi 2 metredir. Kaldirma - indirme istasyonlari
verilen yiik, kaldirma ytikseklikleri ve hizlarina gore yapilir. Yalniz agir yiiklerde gii¢

ithtiyacini azaltmak i¢in kaldirma istasyonlarini kars1 agirlikli olarak yapmak tavsiye edilir.

Kaldirma - indirme sandalyesi bulunan Yiiksiiz ray parcasi kaldirilacak veya indirilecek olan
Yiiksiiz arabasini yiik ile beraber almaktadir. Yiiksiiz arabasinin giris ve ¢ikisini miimkiin
kilmak i¢in ya hafif bir egim ya da Yiiksiiz arabasinin hareketi i¢in tahrik sistemi ayr1 bir

transfer zinciri Ongorillmiistiir. Burada itici bir silindir de kullanilir.

Yiiksiiz ray pargast yonlendirilen sandalye iizerine oturtulabilecegi gibi, iki yiik tasiyicisina da

asilabilir. Kaldirma - indirme iskelet ekseninde yapilabilecegi gibi bir BOM ile yanda olabilir.

Biiyiik kaldirma - indirme yiiksekliklerinde ve agir yiiklerde kaldirma - indirme istasyonlari

tutucu mekanizmalarla ve geregi halinde bir hiz ayar sistemi ile techiz edilebilir.

Kaldirma - indirme istasyonlar1 Dog Magic sisteminin kullanilmasiyla basitlestirilmistir.
Yiiksiiz parcasinin yatay bir sekilde bulunmasina ragmen ilave bir transfer sistemine gerek
yoktur. Ciinkii, Yikli hatti kaldirma - indirme istasyonu alaninda indirilen Yiiksiiz ray
pargasmin ekseni iizerinde kaldigindan, yiikiin hareketini karsilayabilmektedir. Iste, Dog

magic sisteminin en 6nemli avantajlarindan biri de budur.

3.8.4 Hedef ayar sistemleri

Power ve Free sistemlerinde istenen fonksiyonlara bagli olarak cok kere, iletim malim
otomatik olarak belirli iletim yollar1 tlizerinden cesitli isyerlerine iletebilmek, siralama
hatlarinda ayirabilmek ve belirli siraya gore depolama hatlarinda ¢agirilabilmek i¢in hedef
ayar sistemlerine gerek vardir. Hedef isaretleri, iletim malinin ¢esitliligine ve hareket edilecek

iletim yollarinin durumlarina gore belirlenir.

3.8.4.1 Elile Ayarlanan Rampa

Basit, elle ayarlanabilen rampada ($ekil 3.62) salter ucunun hareketi ile hedef belirlenir. Rampa

cesitli durumlara getirilerek saptirici ayarinin degismesine tesir eder. Bu sistem c¢esitli
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sekillerde imal edilebilir ve yillardan beri de pratikte ¢esitli durumlarda kullanilmaktadir.

Surtunmel: kontakt
VEY3

Salter

El ayar .rz.‘npasl
Sekil 3.62 El ile ayarlanan rampa (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).
3.8.4.2 Doner Yildiz
Fonksiyonu yoniinden malta istavrozlu hedef sistemine benzeyen ve agir bir tip olarak
ozellikle doner yildizlar (Sekil 3.63) tavsiye edilir. Bunlar genellikle yiiksek sicakliklar ile

tozlu havada kullanilma alan1 bulunmaktadir. Bu sistemde ayarlanabilecek olan hedeflerin

sayist sinirlidir.

|
Ayar dish Corer yildiz

Sekil 3.63 Doner yildiz.hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1984)
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3.8.4.3 Manyetik Valsler

Manyetik valsler (Sekil 3.64) temassiz olarak hedeflerin sorulmasina yardimci olmaktadir.
Bunlar tamamen emniyetli ve aginmaya kars1 dayanikli olarak caligmaktadir. Bu manyetik
secimli salterlerde, her bilgi isareti i¢in iki daimi miknatis ongoriilmiistiir. Bunlar belirli bir
aralikta yan yana yerlestirilmis olup ayni miknatislama yoniine sahiptir. Bu sabit bir sekilde
monte edilmis ve belirli delik kombinasyonunu iceren miknatislar doner bir silindir ile

¢evrelenmistir.

Boylece miknatis ¢iftleri O0yle cagrilir ki; iki miknatistan duruma bagli olarak sadece bir
miknatis Ortiilmemistir. Bu miknatisin kuvvet ¢izgileri disar1 ¢ikmakta ve cagirma kafasi
olarak kullanilan jeneratorlere tesir etmektedir. Meydana gelen gerilim sinyal gerilimi olarak

kullanilir.

Enfarmasyon alicms

Manyelik vals

Sekil 3.64 Manyetik valsli hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).

3.8.4.4 Malta istavrozu

Yik askisinda hedefin el ile ayarinin miimkiin olmamasi veya istenmemesi halinde
isaretlenmesi bazi cihazlarla yapilir. Uzaktan ayarlanabilen yiik askilarindaki hedef cihazlar
arka arkaya yerlestirilmis degisik uzunluktaki kollardan meydana gelen ve kisa olanlar ayar
iticileri altindan gegen, malta istavrozlarindan meydana gelmektedir (Sekil 3.65). Bir tus sistemi
ile belirli iticiler asagiya ¢ekilir ve bdylece bunlara uyan malta istavrozlarinin kisa kollar
carparak istavroz 90° dondiiriiliir. Bundan sonra hareket alaninda bulunan uzun kollar, kontrol

smirlarinda kontaklarla temas ederek saptiricinin impuls salterini ¢aligtirirlar.
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Enformetyon vericis

I'] X
|
. I3

~

o
Erformasyon Lagynicm

Sekil 3.65 Malta istavrozlu hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M, 1997).
3.8.4.5 Manyetik Levhalar

Yiik askilarindaki manyetik levhalar (Sekil 3.66) diigme veya elektrik olarak programlanmig bir
tesisten verilen bilgilerle kodlandilmistir. Istek kafalari olarak ses jeneratdrleri
kullanilmaktadir. Manyetik levhali sistemler kodlama yerlerinde ses kafalarinin bulunmasinm
sart kosmaktadir. Yani, kodlama veya bunun degisimi iletim hattinin herhangi bir yerinde

miimkiin degildir.

Bilgi mizim Bilg wermie

Manyelik levha

Sekil 3.66 Manyetik levhali hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).
3.8.4.6 Daimi Miknatish Ayar Kamlar

Bu sistemi dort nokta belirlemektedir (Sekil 3.67).
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Hedef Isaret Tastyicisi: Bu bir veya birgok donen ve daimi miknatislarla donatilmis ayar
kamlarindan meydana gelmektedir. Her aski birimi sekiz kama kadar kullanilarak

ayarlanabilen 255 hedef elde edilir.

Kodlama Yeri: Kodlama yeri ¢esitli ¢calistirma sistemleri ile donatilabilir.

a) Tesisin herhangi bir yerinde el ile ¢calistirilabilen kamlar,
b) Sabit veya ayarlanabilen manialarla ¢alistirma,
¢) Tuslu kumanda tablosu ile uzaktan ¢aligtirma,

d) Bilgisayar impulslari ile uzaktan ¢aligtirma

Kod Temas Cihazi: Kod temas cihazi, temas kafas1 ve yerlestirilmis olan rdle ile
calistirma yerinden gegen kamlara verilen impulslari depolamakta, kod kontrol

kafasina kadar isareti sormakta ve uygun olan ¢alistirma yerine iletmektedir.

Kodun Silinmesi: Kodun silinmesi gesitli sekillerde yapilir.Hedef isaretlerinin

tamami veya bazilar silinebilir.

Bu silme islemi:

a) Tesisin herhangi bir yerinde el ile,
b) Sabit veya ayarlanabilen manialarla,
¢) Hedefin sorulmasindan sonra, bir veya bir¢ok belirli aski birimlerinin

gecmesiyle,

gergeklestirilir.
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iletim_hatts

Kod geri getiricisi

Kod kontrol basi

Kad temas cihazi

Geri getirici

Hedef ayar tasiyicisi

Uzaktan kodlama cihazr

Yuk tagiyicisi

Sekil 3.67 Daimi miknatish ayar kamli hedef ayar sistemi (Demirsoy, Prof. Dr. M., 1997).
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4. SUREKLI AKIMLI ZINCIRLi ASKILI KONVEYORLERIN TASARIM
KRITERLERI

4.1 Siirekli Akimh Zincirli Askili Konveyorlerde Hesap Yontemi Prensipleri
Ileticinin hesabina baslanilmadan &nce bazi verilerin kesinlik kazanmasi gerekmektedir:
a) lleticinin yoriingesi
b) Tasinacak yiikiin agirlig
¢) Tagmacak yiikiin boyutlar
d) Iletme kapasitesi
e) Caligsma kosullari.

4.2 Konveyoriin ana parametreleri

SAZAK ’ta ana parametreler asagida siralanmistir:

\% = Iletme hiz1 [m/sn]
Z = Saatteki iletilecek parca sayisi veya yilik miktari [parga/saat]
a = Tastyici tekerlek ve yiik araliklar [m]
z = Tastyic1 bagina birim yiik sayis1 [parca]
Yukaridaki s6zii gegen parametreler kendi aralarinda asagidaki (4.1) ve (4.2) denklemleriyle
bagntilidir.
Z= 3600v [parca/saat] 4.1)
a
Z= 3600 -z-v  [parca/saat] 4.2)
a

G yiik agirligini tastyan konveyoriin agirlik birimi olarak kapasitesi denklem (4.3)’te verilmistir.

Gz

0= 1000

[t/saat] 4.3)
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4.2.1 Tasiyicllar Aras1 Adim
Minimum tekerler araligi, yiikiin ana boyutlar1 tarafindan belirlenir. Yani, bu aralik 6yle

secilmelidir ki, by.ks uzunlugundaki en uzun yiik, en kiiclik Ry, yarigaph yatay donemegte ve

Pmaks €gimli diisey donemeclerde bir sonraki yiike dokunmamalidir.(Sekil 4.1)

n/@/

< " : \
) 2 (’k"()/’,\ /;;
_ ; o A
\ BOIUm dairesi capi i 7z ﬂmﬂx
,' - ; :::::;E-g):éﬂ{enazj
: 7 4
150 € enaz) e 7
/ A7 %
=z
=
" bmaxr | 1100 (enaz)
-
(6)

Sekil 4.1 Tastyicilarin Diizenlenmesi.(Cerit Mak. Y. Miih. A., 1984)

Diisey donemegte bu kosul denklem (4.4) ile gdsterilmektedir:

a-cos >b

maks maks + 0’1 [m] (44)

kosulunu saglar.

Dikkat edilmesi gereken diger bir durum ise tasiyicilar arasindaki a adimi zincir adiminin ¢ift

katlar1 olmas1 gerektigidir.

4.2.2 Hiz

Konveyor hizi yiikiin agirhigina, istenen tasima kapasitesine ve yilikleme bosaltma
yontemlerine bagli olarak 0,05 - 0,035 m/s arasinda degismektedir. Nadir olarak 0,5 m/s
hizina ulasir. Teknolojik, yani siire¢ asamalarinin yolda yapildigi konveyoérlerinin hizi,
islemin cevrimine ya da iletilen mal i¢in sogutma, boyama veya kurutma gibi proseslerin

zamanina baghdir.
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4.3 Konveyoriin Diger Parametreleri

4.3.1 Zincir Cekme Kuvveti

Bu kisimda zincir ¢ekme kuvvetleri ¢esitli amprik diren¢ katsayilari ile faydalanilarak
maksimum zincir gekme kuvveti tayin edilecektir. Bu konuda Spivakovsky ve Geissler hesap
yontemleri gelistirmistirler. Bu yontemler sonucunda bulunan kuvvetler, reel zincir kuvvet
degerlerinden daha kiigiik degerlerde kalmaktadir. Zincir ¢ekme kuvvetleri, detayli olarak
Prof. Mustafa ALISVERISCI’nin Docentlik Tezinde ve Serdar KENAR’mn Yiiksek Lisans
Tezinde detayli bir bigimde incelenmistir. Bu tezlerin sonuclarina gore; deneysel bulgularla
¢ikan sonuglara nazaran, teorik hesap yontemleriyle bulunan zincir kuvvetlerinin %2 daha
kiiclik, Spivakovsky’e gore hesap yontemiyle yapilanlarin %3~5 daha kiiciik, Geissler’in
hesap metoduna gore bulunanlarin %7~10 daha kii¢iik oldugu tespit edilmistir. Bu sebeple
hesaplama yontemi olarak en yakin degerler igerdigi icin Spivakovsky’in gelistirdigi yontem
verilecektir. Sistemin dizaynini saglikli bir bicimde optimize edebilmek i¢in daha ileride
hesaplanacak olan motor giicii bir s emniyet katsayisi kullanilacaktir. Bu s katsayisi;

s=1,1 almacaktir.(Alisveris¢i, Prof. M.,Siirekli Akimli Zincirli Konveyor Tesislerinde Zincir
Cekme Kuvvetlerinin Teorik Olarak Hesaplanmasi ve Olgiilmesi,Dogentlik Tezi, Istanbul,
1979. Kenar, S., Siirekli Akimh Zincirli Askili Konvey6rlerin Konstriiksiyonu ve Yiiriitme Direnglerinin
Incelenmesi, Yiiksek Lisans Tezi, istanbul, 1999.)

SAZAK ‘’ta zincir ¢ekme kuvveti, cekme elemanl diger tiir konveyorlerdeki gibi hesaplanir.
Bu sebeple SAZAK’taki ifadelere ge¢gmeden Once, biikiilebilir ¢ekme elemanl
konveyorlerdeki ayr1 kesitlerde direng, etkin c¢ekme kuvvetinin ve motor giicliniin

belirlenmesi konular ele alinacaktir.

4.3.1.1 Biikiilebilir Cekme Elemanh Konveyorlerdeki Ayri Kesitlerde Direng

SAZAK i¢in kesitlerdeki direng¢ ifadeleri bulunurken biikiilebilir ¢cekme elemanli gétiirme

makinelerindeki direng ifadelerinden faydalanilmaktadir.

Bir gotlirme makinesinin sonsuz ¢ekme elemani, genellikle, siirekli(ya da donemsel yani
periyodik kesintilerle) bir hareket yapar. Bir sonsuz ¢ekme elemani, en basit bi¢imiyle iki

dogrusal serit ile iki dairesel birlestiriciden (link) olusur.
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Dogrusal kesitlerde cekme elemani sabit ya da hareketli rulolar iizerinde ya da bir kilavuz
kizak boyunca kayar. Eger yiik, bir yiik tasiyici eleman (kayis, palet, kepceler, tablalar, vb..)
tarafindan tasiniyorsa yiik tasiyici eleman ve ¢ekme elemani esdeger bir direng katsayisi ile
hareket ederler. Diger biitiin durumlarda,ornegin, yiikiin bir kilavuz kizak boyunca itildigi
(kiirekli konveyor) ya da yikiin kendi kendini hareket ettirdigi (otomobil, traktdr gibi..)
durumlarda, yiikiin harekete karsi diren¢ katsayisi ile ¢gekme elemaninki birbirinden farkli

olur.

Dogrusal kesit uzunluguna L, egim agisina 3, L uzunlugunun yatay izdiistimiine Ly, ve diisey
izdiisiimiine H, konveyor kesitinin her metre uzunluguna diisen yiik agirligina q, hareketli
pargalarin bu kesitin her metre uzunluguna diisen agirligma q, diyelim. ilk durum, yani yiik
tasiyict eleman ile ¢ekme elemaninin esdeger bir w’ siirtiinme katsayist ile hareket ettigi
durum igin yliklii serit tizerindeki direng esitligi (4.6), denklem (4.5) (yatayla B agis1 yapan bir
egimi ¢ikmak i¢in gerekli yukari ya da asagi harekette kuvvet) araciligi ile olusturulmustur.

W=W,+Wg,,=HG+G,)sin f+(G+G,)w'cos

. (4.5)
W=(G+G,)(xsin S+ w'cos )

Burada:

Wy Faydali direng kuvvetleri
Weiirt Sirtiinme direnci kuvvetleri
w' Harekete kars1 direng katsayisi

W,=x(q+q,)Lsin f+(q+q,)Lw'cos
W,=(q+q,)(EH + Lw'cos ) (4.6)
Wd = (q + qo)(iH + Lyatw')

Art1 isaretli yukart dogru hareketler i¢in, eksi isareti ise asagi dogru hareketler i¢in kullanilir.

Kayma hareketinde w’=f "dir (f kayma siirtiinmesi katsayisidir).

Tekerlekler lizerindeki harekette ise w' (4.7) denkleminden hesaplanir:
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W,:Cyd+2k

(4.7)

Bu ifadede:

u Tekerlek muylusundaki kayma siirtiinmesi katsayist (bilyal1 yataklarda muylu

capina indirgenmis siirtiinme katsayisi)

k Yuvarlanma siirtiinmesi katsayist [cm]

d Muylu ¢ap1 [cm]

D Tekerlek ¢ap1 [cm]

C Tekerlek bandaji ile ray arasindaki siirtinmeden dogan direng artis katsayisi
(C=1).

Cekme ve yiik tasiyici elemanlarin direng katsayilari farkli oldugu zaman (4.6) denklemi (4.8)

denklemine doniisiir:

Wd = i(q + qo )H =+ (qw'y +q0 W'p )L (4'8)

yat

Burada w', ve w' 6 sirasiyla, yiikiin ve kesit boyunca hareket eden hareketli konveyor

pargalarinin (genellikle gekme elemanin) siirtiinme katsayilaridir.

Konveyor yiiksiiz kesiti i¢in denklem (4.9) :

W, =q,L(xsin f+w'cos ) =q,(tH + L W) 4.9)
Burada da isaretler, yukarida agiklanan kosullar1 igermektedir.

Yatay hareket i¢in =0, H=0, L.~=L olur.

(4.6), (4.8), (4.9) denklemleri, asag1 dogru hareketlerde dogrusal kesitlerdeki toplam direng
degerinin art1, eksi ya da sifir olabilecegini gostermektedir. Yukari dogru ya da yatay

hareketlerde ise ayni1 kesitlerdeki toplam diren¢ daima artidir.

Cekme elemaninin egrisel kesitteki hareketi asagidaki ii¢ sekilde gerceklesir:
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1. Ekseni etrafinda donen bir diiz kasnak, zincir diglisi ya da tambur {izerinde egilme
seklinde (Sekil 4.2 a)

2. Duragan ve egrisel bir kilavuz kizak (genellikle bir ray) lizerinde kayma seklinde
(Sekil 4.2 b)

3. [Egrisel ve sabit bir ¢erceveye baglanmig bir dizi masura iizerinde yuvarlanma seklinde
(Sekil 4.2 d)

Cekme elemani kasnak, zincir dislisi ya da tambur yilizeyine sarildig1 zaman, eleman seridinin

tambura giris tarafi gergin, tamburu terk eden tarafi gevsektir.

Toplam W,; direnci, ¢gekme elemaninin tambura sarilirken egilmesi ve tamburu terk ederken
dogrulmasi nedeniyle malzeme katiligindan dogan direng ile tambur (zincir dislisi, kasnak)
gobegindeki ya da tamburu tasiyan mil muylularindaki siirtinme direnglerinden olusur.

Zincirli aktarimlarda, bu toplam degere zincir dislilerindeki siirtiinme direnci eklenir.

(a) ;
ger

Sgev Slgev Sgev
Sekil 4.2 Egrisel kesitlerde direnclerin belirlenmesi.(Cerit Mak. Y. Miih. A., 1984)

Bu direngler, genellikle ¢gekme elemaninin gergin tarafindaki ¢ekme kuvveti ile orantilidirlar.

Cekme elemanin gevsek tarafindaki ¢ekme kuvveti denklem (4.10)’da verilmistir.
Seev=Sgert Weg= S ger kS ger=(11k) S’ e =KS  ger (4.10)

Bu ifadede K>1 dir.
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Pratikte kasnak, zincir dislisi ya da tambur iizerindeki direncin Wz degeri, Sge’in yiizde 3’1
ile 10°u arasinda degisir. Genellikle %S5 ila %7 aras1 uygundur (4.11).

W, ~(1,05~1,07)S (4.11)

ger

Eger gerdirme diizeni olarak gorev yapan kasnak (zincir dislisi ya da tambur) ayrica
konveyori de ¢eviriyorsa lizerindeki direng, gergin serit ve gevsek serit parcalari tizerindeki

Sger Ve Sgev cekme kuvvetlerinin toplaminin %3’ ila %5°1 arasindadir (4.12).

Wgev:k’(sger+ Sgev):(OaO3N0905)(sger+ Sgev) (412)
Cekme elemaninin, o, radyanlik bir degme yay1 boyunca bir kilavuz kizaga sarildigr durumda
(Sekil 4.2 b), ¢cekme eleman ile kasnak arasindaki siirtlinme katsayisi f alinarak (¢cekme

elemaninin katiligr ihmal edildiginden oldukca kiigiik bir direngtir), gevsek ve gergin

seritlerdeki ¢ekme kuvvetleri arasindaki bagintiy1 gosteren (4.13) denklemi elde edilir.
S =8 e (4.13)

ger gev

Cekme elemaninin hareketli masuralar (Sekil 4.2 c¢) ya da duragan masuralar dizisi iizerinde

yuvarlandigi durumlarda (Sekil 4.2 d), stirtlinme katsayis1t w’ alinarak (4.14) denklemi yazilir.

S =8 ¥n (4.14)

Egrisel direng kuvvetleri sirastyla (4.15) ve (4.16) denklemlerinde verilmistir.

_Q "o _Qr Ja
erg“ - S ger_S gev S gev (e - 1) (415)
VVeg“ - S'ger _S'gev = S'gev (" =1 (4.16)

Ayrica zincirde merkezkac yoniinde olusan bilesen kuvvetler ihmal edilmistir.
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4.3.1.2 Biikiilebilir Cekme Elemanh Konveyorlerde Etkin Cevre Kuvvetinin ve Motor

Giiciiniin Belirlenmesi

Bir gotiirme makinesinde toplam direng, profilin incelenmesi ya da noktasal inceleme denilen

yontemlerle hesaplanir.

Cekme elemaninin profili, birbirini izleyen ayri dogrusal ve egrisel boliimlere ayrilir. Bu
kesitleri birlestiren noktalar numaralanir. Cekme elemaninin gevsek ve gergin seritlerindeki
cekme kuvveti, bu profilin noktadan noktaya izlenmesi yoluyla belirlenir. Toplam ¢ekme

kuvveti ise bu ayr1 ayr1 boliimlerdeki ¢ekme kuvvetlerini toplayarak bulunur.

Hesaba, genellikle ¢cekme elemaninin dondiirme (tahrik) kasnagindan (zincir dislisi ya da
tambur) ayrildigi noktadan ya da bu iki nokta ¢akismiyorsa elemanin en gevsek oldugu
noktadan baglanir. Gerdirme diizeni tarafindan ¢ekme elemanina aktarilan baslangic ¢ekme

kuvveti makinenin tiiriine bagli olup izleyen boliimlerde verilen istemlere gore secilir.

Diger noktalardaki ¢ekme kuvveti asagida gosterilen genel kurala gore hesaplanir. Cekme
elemaninin hareketi boyunca pes pese gelen her noktadaki ¢ekme kuvveti, bir Onceki
noktadaki c¢cekme kuvveti ile bu iki nokta arasindaki kesite gelen direncin toplamina

esittir(4.17).

Si=Si.itW.iy’den (1) ’ye (4.17)
Bu ifadede:

SiqveS; i-1 ve 1 kesitlerindeki ¢ekme kuvvetleri

Wiy ‘den (1) ’ye Bu iki nokta arasindaki direng

Hesabin, ¢cekme profilini izleyerek ve hareketin zit yonde yapildigi durumlarda, birbirini
izleyen her noktadaki ¢ekme kuvveti bir 6nceki ¢ekme kuvveti ile bu iki nokta arasindaki

dilime gelen diren¢ kuvvetinin farkina esittir(4.18).

Wozsger'sgev (4 1 8)



97

Bu ifadede:
Seer Gergin taraftaki etkin ¢ekme kuvveti
Seev Gevsek taraftaki etkin ¢cekme kuvveti

Dondiirme milindeki direng de hesaba katilirsa denklem (4.19) elde edilir.

Wo= Sger-SgevtWn den 17 (4.19)
Yukaridaki ifadede:
n Profilin boliindiigli dogrusal ve egrisel boliim sayisi

(W¢=W, den 1’e esit alinmistir.)
Konveyor i¢in gerekli motor giicli denklem (4.20)’de verilmektedir.

W /4
v N oY

N=—"=—s BG = s [kW 4.20
7o, [BG] 1027, [kW] (4.20)

Bu ifadede:

W, Etkin ¢ekme [kg]

\% Cekme elemaninin hizi [m/s]

Ne Wy (4.18) denklemiyle hesaplandigt durumda, ¢ekme elemaninin

......

iceren aktarma diizeni verimi. Eger W, (4.19) denklemine gore hesaplanirsa
N bu kayiplari igermez.

S Motor giicii emniyet katsayisi s=1,1~1,2

SAZAK’da artan kalkis momenti nedeniyle 1 kW giiclin altindaki elektrik motorlari

kullanilmamalidir.

4.3.1.3 Konveyorde Metre Basina Agirhklar

SAZAK’ta konveyoriin iyi calismast i¢in S, gerginligi en az 50 ila 100 [daN] arasinda
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alinmalidir. Gerginligin en az oldugu nokta, konveyoriin agagi egimli bolimiinde en yiikli
bolgeyi izleyen yer ya da yatay konveyorlerde zincirin zincir dislisinden ayrildigr noktadir.
Konveyoriin her metre uzunlugu basina gelen hesaplanmis agirliklar, bos ve yiiklii seritler i¢in

qo ve q; (4.21) ve (4.22) denklemlerinde verilmektedir.

G

g, =—"+—"+gq. [kg/m] 4.21)

a ttr

Gf

91 =90 T~ [kg/m] (4.22)
Bu ifadelerde;
G Tasiyict tekerleklerin 6z agirhig [kg]
Gy Tekerleklerin 6z agirligi [kg]
a Tastyicilar arasindaki agiklik [m]
tir Tekerlekler arasindaki agiklik [m]
qz Zincirin agirligi [kg/m]
Gy Tastyict lizerindeki faydal yiik [kg]

4.3.1.4 Maksimum Zincir Cekme Kuvveti

Hesaplanmis yiikler ¢ekme elemaninin standart boylarina, tekerlek ve tasiyici tasarimina

baglidir. Cekme elemaninin tasarimi, konveyoriin S (4.23) gerginligine gore secilir.

S naks = SoKy +W’(Q1Ly +q0La)(l+AKy)(qy —q,)(H,—H,)) (4.23)

maks

(4.23)’de yer alan K, ifadesinin denklemi (4.24)’de verilmistir.

K, =p &' 2" (4.24)
(4.23) denkleminde,
K, Konveyor yoriingesi lizerindeki yerel direnglerin toplami

w Dogrusal boliimlerdeki direng katsayist
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[0) Diisey donemegteki egrisel direng katsayisi

& Yatay donemecteki, zincir dislisi veya kasnaktaki direng katsayisi
A Makara takimindaki direng katsayist

X Diisey donemeglerin sayisi

y Zincir dislili yatay tekerlekli kdgelerin sayisi

m Konveyor yoriingesindeki makara takimlarinin sayist

do (4.21) denkleminden hesaplanan birim agirlik [kg/m]

qi (4.22) denkleminden hesaplanan birim agirlik [kg/m]

L, Konveydriin yiiklii seridinin yatay izdiistimii [m]

L, Konveyor yiiksiiz seridinin yatay izdiisiimii [m]

H, Konveyor yoriingesinin yiikleme noktasindaki ytiksekligi [m]

H, Konveyor yoriingesinin bosaltma noktasindaki yiiksekligi [m]

So (Cekme elemaninin minimum gerginligi

A Donemegler ile doniislerin sayisina ve bunlarin yoriinge {izerindeki

diizenlenmesine bagh katsay1 (A=0,5-0,35)

Maksimum gerginligin kesin hesabi i¢in, konveyor yoriingesinin ayr1 boliimlerdeki ardigik

direngler toplanir:

Yatay ve egrisel boliimler i¢in denklem (4.25) gecerlidir.

S, =S, +WqL, (4.25)

Digli kasnak ve tekerlekli koseler (disli ya da kasnak) igin gerekli denklem (4.26)’da

verilmistir.

Si=ESr1 (4.26)
Makara takimlar i¢in gerekli denklem (4.27)’de verilmistir.

Si=AS;-1 (4.27)

Diisey donemegler icin gerekli denklem (4.28)’de verilmistir.
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S, =S, +Wq'L, +q'H) (4.28)

(4.25), (4.26), (4.27), (4.28) ifadelerinde;

S G06z Ontine alinan boliimiin sonundaki gerilme [kg]
Si1 GOz Ontine alinan boliimiin baglangicindaki gerilme [kg]
q' Birim yayili yiik [kg/m] (Yukli seritler i¢in ¢'=gq,, yliksiiz seritler igin

q'=q, bakiiz denklem (4.21), (4.22) )

o
<

Y o6riingenin yatay izdiisiimiiniin uzunlugu [m]

H Boliimiin baslangicr ile sonu arasindaki yiikseklik farki [m]

(4.28) denkleminin son teriminin isareti yukariya dogru hareket icin arti, asagiya dogru

hareket i¢in eksi alinir.

SAZAK ig¢in ortalama direng katsayilar1 degerleri tablo halinde verilmektedir.(Cizelge 4.1)

Cizelge 4.1 SAZAK da ortalama direng katsayilar1 degerleri.(Cerit Mak. Y. Miih. A., 1984)

Zincir diglileri
da k ki
yada zlsna ar Makara Takimlari Disey Dénemegler
Egrisel A ()
Calisma | lineer Kaymal Makarali
Kosullari | bélimler Yataklar Yataklar
Wl

Doénils Agisi (Derece)
90 | 180 | 90 | 180 | <30 | 45 | 60 | <25 | 35 | 45
Diren¢ Katsayilari
Hafif | 0,020 [1,035 [ 1,040 [ 1,020 | 1,025 | 1,015 | 1,020 | 1,025 | 1,010 | 1,015 | 1,020
Orta | 0,025 [1,050 [ 1,055 | 1,025 | 1,030 | 1,020 | 1,025 | 1,030 | 1,015 | 1,020 | 1,025
Agr | 0,040 | 1,060 | 1,070 [ 1,030 | 1,035 | 1,025 | 1,035 | 1,040 | 1,020 | 1,025 | 1,030

(4.23) ve (4.28) denklemleri, ana yiik tasiyici tiire (Sekil 4.3) uyarlar. Yalnizca konveyoriin ve
tastyicilarin (ya da yiikli tekerleklerin) hareketli pargalarinin direncgleri (4.8) denkleminde
ifade edildigi gibi ayr1 ayr1 hesaplanir.
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Sekil 4.3 Ana Yiik Tastyici.(Cerit Mak. Y. Miih. A., 1984)

Cift rayli SAZAK larda ise; ilkel zincir gerginligi itme ¢enelerinin biikiilmesini 6nlemek i¢in,
genellikle yiiksek almir (S, 2150~ 250 [kg]). Zincir raymim dogrusal bdliimlerindeki

direngler (4.8) denkleminden, yiik ile zincir aski tekerlekleri i¢in ayr1 ayr1 hesaplanir. Canli

yiik hattin diisey donemecindeki zincir gerginligi (4.29) denkleminde verilmistir.

S, =oleS,  + (W, q,+W,, q,)*q,h| (4.29)
Bu ifadede;

w, Zincir aski tekerleginin harekete karsi direng katsayisi

W, Yiik aski tekerleginin harekete karsi direng katsayisi

(4.29) denkleminin son terimindeki art1 isareti yukar1 dogru, eksi isareti ise asagi dogru

egimler i¢in kullanilir.

4.3.2 Kars1 Agirhk

Paralel iki seritten meydana gelen bir ¢cekme elemanina sahip makinelerde kullanilan gerdirme

diizeninin agirlig1, asagidaki ifadede verilmistir (4.30)
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1

G, #K(S,, +S,., tW,)x- (4.30)
i

Bu ifadede:

Seer (Cekme elemaninin gergin tarafindaki ¢gekme kuvveti [kg]

Seev Cekme elemaninin gevsek tarafindaki ¢cekme kuvveti [kg]

Wik Gerdirme kizaklarinda ya da arabasindaki direng [kg]

K Saptirma tamburlarindaki (varsa) kayiplara karsilik olan katsayi, K=1

1 Kasnak (tambur) blogu sayis1 (varsa)

4.3.3 Diren¢ Katsayisi

Konveyorlerde direng katsayisi etkin ve siirtiinmeyi yenmek i¢in gereken giiclerin toplamiyla

bagmtilidir. Bu sebeple dncelikle bu giiglerin tanimlanmasi gerekmektedir.

Bir konveyor makinesinin saatte Q ton ylikii H metre yiiksekligine ulastiriyorsa, bu yiikii

gotiirmek i¢in harcanan etkin gii¢ (4.31) esitligi ile verilmektedir.

_1000-QH QH
“3600x75 270

_1000-QH QH
“3600x102 367

[BG] veya

kW] 4.31)

Gotiirme diizenleri genellikle yatay olarak tasirlar. Bu durumda H = 0 oldugundan, N¢ ve N
cebri olarak sifir olurlar. Baska deyimle, bu durumda yiik kaldirma islemi i¢in harcanmis
faydali is yoktur. Buradan ¢ikan sonug, yukaridaki denklemler yatay transport yapan kisimlar

i¢cin motor giiclinii bulmamiza olanak vermeyecegidir.

Eger yiik diisey kesitler boyunca hareket ediyorsa ve H degerinin yaninda ihmal edilebiliyorsa
siirtinme direncini yenmek icin gerekli gii¢, yiikii yiikseltmek icin gerekenden ¢ok fazla
cikacaktir. Bu da konveydriin verimini belirten sayinin, kii¢iilmesine dolayisiyla konveydriin
mekanik niteliklerini gdstermekten uzaklasacagini gosterir. Bu nedenle, gerekli motor giicii
genellikle sadece (4.31) denklemine goére hesaplanmamaktadir. Bunun yerine, yiikii
yiikseltmek i¢in gerekli motor giicii ile yiikiin hareketine kars1 siirtlinme direncini yenmek i¢in

gerekli motor giicleri ayr1 ayr1 hesaplanacaktir.
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Yiikiin hareketine karsi (zararli) direng, harekete karsi direng katsayisi olarak adlandirilir.
Yikiin hareketini sinirlayan kuvvetlerin  yiikiin - agirhigina oranina direng katsayisi

denilmektedir. Siirtlinme direnci denklem (4.32) ile belirtilmistir.

Warn=qLw  [kg] (4.32)
Bu ifadede:
q Konveyoriin birim uzunlugu basina agirhig: [kg]

Yiiklii yoriinge boyu [m]

w Siirtiinme katsayisi
Siirtlinme direncini yenmek icin gerekli giic denklem (4.33) ile verilmistir.

N - W..v _qLlwy _ OLw  QOLw

- “OY BGlyada N, =22
75 75 75x3.6 270

stirt = %

[kW] (4.33)

Toplam gii¢ tiiketimi (4.34) ifadesinde verilmistir. Bu ifade diren¢ katsayisini igermektedir.

Ifadede direng katsayisi yalniz birakilarak hesaplanabilir.

Q Q
N=N +N. =——(H+L BG da N=—"-(H+L kW 4.34
et surt 270 ( W) [ ] ya a 367 ( W) [ ] ( )

4.4 SAZAK Hesap Ornegi

SAZAK’1n tasarimi ile ilgili verilen bilgiler 1s18inda, sunulan 6rnek ile hesap kriterlerinin

dogru sekilde 6ziimsenebilinecegi diisiiniilmektedir.
Ornek konveyér ile ilgili &n bilgiler:
Yiik tastyicr tiirden bir askili konveydr, dokiim pargalarini temizleme atdlyesinden 1sitilmayan

bir ambara tasimak iizere tasarlanmistir. Goétiirliciiniin  hesaplama semast Sekil 4.4’te

gosterilmistir.
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Sekil 4.4 SAZAK Hesabi i¢in Sema.(Cerit Mak. Y. Miih. A., 1984)

Dokiim pargalarinin ortalama agirligi;

G=9 [kg] ve maksimum boyutlar1 320x200x120 [mm]’dir.

Konveyoriin ortalama tagima kapasitesi;

Zo=1200 [parca/saat]’dir. Bu kapasite ihtiyag durumuna gore iki katina ¢ikarilabilir veya

yartya indirilebilir.

4.4.1 Konveyoriin Ana Parametreleri

IIk yaklasim olarak, adimi 100 [mm] olan ayrlabilir bir zincir ile bilyali yatakli aski
tekerleklerinden olusan bir hareketli parca gbz Oniine alinmalidir. Dokiim parcalarin,
konveyoriin hareketi yoniinde boyuna tasinmalarinin uygunlugunu dikkate alarak tastyici
adimini;

a=0,6 m segeriz. Konveyor raymin diisey donemecteki maksimum egim agist;
B =35 almarak (4.4) denklemine gore;

acos =600x0,819 =491 mm >380+ 100 mm

maks
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Yiiklerin D=829,6 mm (Cizelge 3.13) c¢apli zincir dislilerini iceren tekerlekli koselerden,
birbirlerine degmeden gecip gecemeyeceklerini kontrol etmek iizere grafiksel Olgekli bir
cizim yapildiginda, tasiyicilar arasindaki acikliklarin yeterli oldugunu, yani adimin dogru
secildigi goriinmektedir. Istenen kapasiteyi elde etmek igin her iki tasiyiciya iki dokiim
parcasi koyariz. Yani ;

z =2 almir. (4.2) denkleminden gétiiriiciiniin ortalama hiz1 hesaplanir:

ort

" 736002 3600x2

_Z,a _ 1200 % 0,6 =01 [m/s]

Calistirma birimine, v hizin1 0,05’den 0,2 [m/s] ve gotiirme kapasitesi (Zo) saatte 600’den
2400 parcaya kadar degistirmeye izin veren, degistirme orani
i=1:4 olan bir hiz degistirici yerlestirilmelidir..

4.4.2 Konveyoriin Metresi Basina Agirhklar
(4.21) denklemine gore bos seritteki agirlik

ﬂ+ —£+ 6’5
qzin 0,6 0,6

q,=—"+
a t

+4,9=25,75~26 [kg/m]

tr

Tastyict basmma agirhgr Gi=6 kg, tekerlekler arasi aciklik t,=a=0,6 [m] ve 06z agirlik
Gy=6,5[kg] kabul edilir. Yiiklii seridin metresi basina agirlik ise (4.22) denklemine gore

G .
q,=q,+——=26+ % =56 [kg/m] olarak bulunur.
a >

4.43 Maksimum Zincir Cekme Kuvveti Hesabmnn Ilk Yaklasimi
Burada konveyoriin yoriingesinin profiline gore (4.24) denklemi vasitasiyla;
K,=1,025°x 1,064* x 1,07 = 1,55

Ly: L6+ Lg + L9+ L10+ L12+ L13 + L14+ L16: 200 [m]
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x=3x2=6; y=4; y130=1
H,=8,5 [m]; H;=2,5 [m]
( H=H,- H;=Hy+H,3= H;=6 [m] )

Direng katsayilari ¢izelge 4.1°den agir calisma kosullar1 goz oniine alinarak elde edilir.
w'=0,04; ¢=1,025; &»=1,06; &130=1,07 (kaymali yataklar iizerindeki zincir dislili tekerlek

kose) bulunur.

(4.23) denklemine gére maksimum zincir ¢cekme kuvveti:

Smake= SoKy + W' (qyLy+qoLo) (140,35Ky) +(qy-qo) (Ha-Hy) = 50 x 1,55 + 0,04(56x200+26x42)
x (140,35%1,55) + (56-26) (8,5-2,5) = 914 [daN]

Hesapla elde edilen maksimum gerilme (Smaks = 914 daN) degeri, emniyet yiikii 1250 [kg]

olan zincirin uygun bir se¢im olacagini gostermektedir.

4.4.4 Zincir Cekme Kuvvetinin Kesin Hesabi

Konveyoriin ¢alistirma birimi, yiiklii seridin en yiiksek (14) noktasina (sekil 4.4) yerlestirilir.
Minimum zincir gerginligi, o noktasindaki (17) diismeden sonra beklenir. Zincir ¢ekme
kuvvetinin hesabina, bu noktadan baslayarak zincirin hareketi yoniinde devam edilir.
So=50daN kabul edilir.Bu durumda ¢ekme kuvvetleri asagidaki sekilde hesaplanir (denklem
(4.25)(4.26)(4.28) ).

S1=So+ (W qoL1) = 50 + (0,04 x 26 x 10) = 60,4 [daN]

S,= £, = 1,07x 60,4=65 [daN]

S3=S,+ (W' qoL3)=65 + (0,04 x 26 x 3) = 68 [daN]

S4= £383=1,06 x 68 = 72 [daN]

Ss=S4+ (W' qoLs) = 72 + (0,04 x 26 x 20) = 93 [daN]

Se= Ss+ (W' qyLe) =93 + (0,04 x 56 x 50) = 205 [daN]

S;= &S¢ = 1,06 x 205 =218 [daN]

Sg=S7+ (W qyLg) = 218 + ( 0,04 x 56 x 5) = 229 [daN]

So= s (psSs+ W' qyLo+ qyHo) = 1,025 (1,025 x 229 + 0,04 x 56 x 7 + 56x4 ) = 487 [daN]
S10=So+ (W' qyL10) = 487 + (0,04 x 56 x 40) = 576,5 [daN]
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S11=E10S10= 1,06 x 576,5 = 610 [daN]

S12=S11+ (W qyL12) = 610 + (0,04 x 56 x 46) = 713 [daN]

S13= @12 (¢12812 + W' qyLi3 +qyHi3) = 1,020 ( 1,020 x 713 +0,04 x 56 x 5+56 x 2) = 868 [daN]
S14=Si3+ (W qyL1) = 868 + (0,04 x 56 x 10) = 890 [daN]

Maksimum gerginlik (14) noktasinda (S;4,=890 [daN]) elde edilir. Bu deger yaklasik degerden
(Smaks=914 [daN]) ancak %3 farklidir. (16) ve (15) noktalarindaki zincir gerginligini bulmak

icin konveyoriin hareket yoniine zit bir yol izlenerek, yani (0) noktasindan baslanarak hesap

yapilir.

S17=50 [daN]

S - LS -wq,L.,+q,H IR -50-0,04-26-9+26-6 |=190 [daN]
o gy 7 T e 17 005 1,025 ’

Si5=Si6- (W' qyLi6) = 190-(0,04 x 56 x 37) = 107 [daN] olarak hesaplanur.

(4.19) ve (4.12) denklemlerine gore zincir dislisinde ¢ekme;

W= (S14-S15) £=(890-107) 1,06 = 830 [daN]

Wo= (Sger-Sgev) T Wasn = S14-Si5+ &' ( S14+S15) = 890-107 + 0,05 (890+107) = 833 [daN]
(Weev=Wdsn (4.12) esitliginden, k' katsayist = %3~%5 k'=%5 alinmustir.)

4.4.5 Gerekli Motor Giiciiniin Hesabi

En yiiksek hizdaki (v, ) gerekli motor giicii (4.20) denkleminden bulunur:

B 83302
102-7,  102-0,6

W v

o " maks

1,1 =2,994 [kW].

Kurulacak motor giicii N=3,0 [kW] alinacaktir (n,=0,6 alinmistir).

4.4.6 Kars1 Agirhk

Kars1 agirligin degeri (4.30) denkleminden bulunur:
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Gia = K (SgertSgevtWr) = 1,1 (60,4+65+18) =~ 159 [daN] kars1 agirhigin degeridir.(K=1,
katsay1 K=1,1 alinmistir)

4.4.7 Konveyorde Tasima Yapan Seridin Toplam Uzunlugu

L=L +Li+Li+H; +Ly+L,++L,+H;+L,+L,

=50+5+,/7* +4> +40+46+,/5* +2* +10+37=201,5 [m]

4.4.8 Konveyorde Toplam Diren¢ Katsayisinin Hesabi
Birim yiik olarak maksimum konveyor kapasitesi, (4.3) denklemine gore:

GZ, . 9-2400
= maks _ =21,6 [t/saat
P 1000 1000 [ ]

(4.34) denklemine gore direng katsayisi asagidaki sekilde hesaplanir:

_36IN -0, H 367-2,72-21,6-6
0 L 21,6 -201,5

w

0,2 (H=2+4=6)
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5. SONUCLAR

Tez caligmasi iki konu iizerinde toplanmaktadir. Bunlardan birincisi siirekli akimli konveyor
tesislerinde kullanilan elemanlar, konstriiksiyon yapilari ve secilme parametreleridir. ikincisi
bu tesislerin tasarimi igin gerekli olan kriterlerin incelenmesidir. Konunun o6nemli

denilebilecek bazi bilgi ve bulgularin1 degerlendirerek bu boliimde 6zetlenmistir.
Oncelikle bu tip konveydrlerin en dnemli avantajlarmi siralamak gerekmektedir. Bunlar;

1. Calisma mevkiine gore diizgiin olmayan ve fazla yer isgal etmeyen (6zellikle yliksek
tavanl yapilarda) bir 6zellik gosterirler.

2. Seri imalat yapan birgok fabrikada (6zellikle otomotiv sanayi, beyaz esya sanayi..v.b.)
operasyonlarin siirekliligi bakimindan ¢ok énemli bir yere sahiptir.

3. Farkli istasyonlara sayesinde degisik mevkilere ¢esitli ekipmanlar yardimiyla istege bagh
mamul, yar1 mamul veya hammaddeler iletilebilir.

4. Biiyiik miktarlarda tasima yiikii ve mesafeleri saglayabilirler
Fakat bunlarin yaninda dezavantajlarindan da bahsetmek gerekmektedir:

1. Tesisin hareketi sirasinda dinamik hareket etkilerinden dolay1 sallanma ve ¢arpmalar icin
onlemler alinmalidir.
2. Girilti olusturmaktadirlar.

3. Bakim masraflar yiiksek denebilecek diizeydedir.

SAZAK sistemlerinde kullanilan elemanlardan da bahsetmek gerekirse kisaca; zincirler, zincir
aski diizenleri, tekerlek askilari, yiik aski diizenleri, tahrik iiniteleri, zincir gerdirme {niteleri,
iletim yollari, iletim yollarindaki yatay ve dikey yon degistirmeler, aski baglantilari, tastyici

durdurma diizenleri, tastyicinin hat degistirme diizenleri olarak sayilabilir.

SAZAK sistemlerinde tek bir zincir askisinin kaldirabilecegi yiikk 500 kg kadar
cikabilmektedir. Maksimum iletim hizi 40 m/dak olarak sinirlandirilmistir. Zincirler,

ozellikle 200 m daha uzun sistemlerin muhakkak zincir yaglama tertibatlari bulunmalidir.
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Bir SAZAK sisteminin boyutlandirilmasinda dikkat edilecek noktalar:

f—

Tesisin kurulacagi ortamin kosullart (nem, toz,...) ve konveyoriin izleyecegi glizergah,

2. [lletilecek malin veya mallarin nitelikleri (agirlik, boyutlari,...),

3. lletilecek malin miktarma gore iletim hizi miimkiin mertebe diisiiriilmeye ¢alistimalidir
(dinamik davraniglar),

4. Bu tip tesislerde miimkiin oldugu kadar diiz iletim yoluna gidilirse tesiste hesaplanacak olan

zincir ¢ekme kuvvetleri daha diisiik degerlerde bulunacaktir. Bu kurulus ve isletme

maliyetini diisiirecektir.

Tiim bu hususlar g6z 6niinde bulundurularak, (4.) boliimde verilen hesap yontemleri ve yine
bu béliimde verilen hesap Ornegi araciligiyla tasarimi gergeklestirecek olan kisinin iletim

sistemini saglikli bir sekilde tasarlayabilecegi ongdriilmektedir.
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