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PNOMATIKTE ABS FREN SISTEMI

Ersoy KARACAR

OZET

Sunulacak bildiride 6ncelikle pnomatik sistemlerin temel islevi olan, silindir hareketinin limitler
icerisinde ylkten ve hizdan badimsiz olarak nasil kontrol edilebileceg@i incelenecektir. Bu temel
Uzerine konvansiyonel ¢6zim ve elektronik destekli ¢dzim karsilastirilacaktir. Konvansiyonel
sistemdeki calismanin sistem elemanlari Uzerindeki etkileri incelenecek ve elektronik destekli
¢6zumun bu etkileri nasil degistirdigi 6rneklerle agiklanacaktir.

GiRIS

Bir kltlenin itilmesi, ¢ekilmesi, kaldiriimasi veya indiriimesi gibi dogrusal hareketlerde, pnématik ile
¢6zim sunuldugunda dikkat etmemiz gereken detaylar vardir. Kitlenin agirhgi, kat edecegi yol ve hizi
bunlarla birlikte kalkis ve durus ivmesi dikkat edilmesi gereken hususlardir.

AKILLI POZISYONLAMA

Basit fizik formdilleri ile bir kitlenin hareket ettiriimesi igin gereken silindirin secimi yapilabilir fakat
kutleye hareket verdikten sonra, bu hareketli kitlenin istenen parametreler icinde kontrolu énem
kazanir. Kazandigi kinetik enerjinin son konumdan énce emilmesi ve geri dénlis ivmesini sorunsuz
kazanmasi gerekir. bu talepler neticesinde yapilan calismalar sonucunda gelinin nokta ise akill
pozisyonlamadir.

Akilli pozisyonlama olarakda tanimlanan bu sistem kisiye 6zel ¢ézim olarak ortaya ¢ikmistir. Sistemin
galisma hizi, tasidigr agirlik,kalkis ve durus ivmelenmeleri,hareket tekrari gibi parametrelere gore
ayarlanabilen bu sistem esnek bir yapiya sahiptir. Bu sistemde amag¢ dncelikle tasarimdan bagimsiz
bir kontrol sisteminin uygulanabilmesidir. Moduler yapiya sahip bu kontrol sistemi ayarlanabilir, esnek
bir pozisyonlama kavramini her tirll pozisyonlama ihtiyacina yonelik olarak sunmaktadir.

Pozisyonlama pnomatikte iki farkli kavram olarak disinilebilir. ileri yada geri son konumda ya da
bunlarin diginda birden fazla nokta da pozisyonlama olarak.

ileri ve geri son konum pozisyonlamasi aslinda bir konum kontrolu gibi gériinmesede, uygulamada
naslil bir ihtiyag bas gostrerdigini inceleyebiliriz; farkh agirhktaki ve farkli hacimsel sekillerdeki yikler
tasinma esnasinda istenilen kosullar disinda bir tepki ile kargilagsmamalilar. Ornegin ; magazinden
alinan saclar prese beslenirken minimum darbe ve maximum hizda hareket etmesi gerekir yada
itilmek sureti ile hareket ettirilen bir malzemenin kalkis ve durus ivmeleri malzemenin ataletini kontrol
altinda tutacak sekilde olmalidir.

Bu ihtiyaglar dogrultusunda tek sistem ile yukarida belirttigimiz gibi farkli uygulamalara ¢dzim
olabilecek “ hizli yumusak durus” kavrami olusturulmustur. Motorlu kara tasitlarinda kullanilan ABS
fren sistemi ile benzerlik teskil etmesi de bundan kaynaklanmaktadir. Her ikisinde de amag¢ hareket
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eden kutlenin kontrol altinda hareketinin saglanmasi istenmektedir. Orijinal ismi “SMART SOFT
STOP” olan bu sistemin ABS’den farki; araglarda ABS her aracin kendi agirlik, hiz ve dinamigine goére
imal edilmektedir. SMART SOFT STOP’ta ise her turli uygulamaya ayarlanabilen tek bir ¢ézim
vardir.Mevcut parametreler sisteme dgretilebilir.

SMART SOFT SISTEMININ KALBI

KONTROL MODULU : Bu module sisteme bagli elemanlarin parametreleri girilir.

istenen durus pozisyon detaylarini hafizasinda tutar.

istenen pozisyon ile gergeklesen pozisyon bilgilerini karsilastirir. Gerekli
dizeltmeyi yapar. (kapali ¢gevrim galisir)

Uygulama parametreleri bu modul Uzerindeki 6 dip switch (zerinden yapilir.bu parametreler;
uygulamada kullanilan silindirin c¢api, strogu, hareket ettirdigi yukin agirhdr v.s. sistem &6gretim
modunda iken iler ve geri son pozisyonlari 6grenir. Bu dgretim esnasin da sistem yavas hareket eder.
Sistem 6gretiminin tamamlandidi Gzerindeki gdsterge isiklarindan takip edilebilir.

KONVENSIYONEL GOZUM iLE SMART SOFT STOP SISTEMININ KARSILASTIRILMASI

KONVENSIYONEL GOZUM standart pnématik elemanlarla olusturulan bir ¢éziimdiir. Endistrinin bir
¢ok alaninda c¢alisan makineler Uzerinde sikga gorilir. Asagida elemanlarin baglanti sekli ile
gOsterilmigtir.

1- PNOMATIK SILINDIR

2- DARBE EMICI (SHOCK ABSORBER)
3- HIZ AYAR VALFI

4- CIT BOBIN SOLENOID VALF

Bu uygulamada sistemin hizi manuel olarak hiz ayar valfleri aracilidi ile yapilir. Son konum atalet
sdnumlemesini ise darbe emici yapar. Her iki ydonede darbelerin emilmesi gerektiginde sisteme bir
darbe emici daha eklenmesi gerekir. Darbe emicilerin ve hiz ayar valflerinin hassas ayarlanmasi ile
optimum calisma elde edilir. Hassas olmayan uygulamalarda sorun yasanmayabilir fakat hassasiyet
yada yuksek hiz gerektiren uygulamalarda genellikle sorunlar yasanmaktadir. Hareket tekrarinin
surekli oldugu yerlerde ise problemler daha da c¢ogalir. Bu olumsuzluklarin giderilmesi ise yine
teknolojik gelismelerle ¢dézimlenmistir.
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ELEKTRONIK KONTROLLU ALTERNATIF ¢OZUM

Sistemin ihtiyaci olan elemanlar ; pnématik silindir, pozisyon geri beslemesi igin birlineer
potansiyometre, oransal g¢alisan bir valf ve daha énce detayl olarak anlattigimiz kontrol Unitesi.
Asagidaki sekilde goéruldigu gibi baglantilari yapildiginda konvensiyonel sisteminmodern teknoloji
alternatifi olarak kullanilabilir.
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1- PNOMATIK SILINDIR
2- POTENSIYOMETRE

3- ORANSAL VALF

4- KONTROL MODULU

Anlatmaya c¢alistigimiz, fonksiyonelligi tanimlanan standart konfigurasyon yukaridaki semada basitce
gOsterilmigtir.

Bu uygulama da dikkat edecegimiz hususlar ise ; pnématik silindirimizin milsiz silindir olmasi, (basingli
havaya muhatap olan piston yizeylerinin esit alana sahip olmalari tercih edilir). Kullanilan oransal valf
0-10 v yada 4-20 mA ile kontrol edilir. Glg beslemesi ise 24v DC’dir. Debi oransal olarak galisir.

SONUC

SMART SOFT STOP, sisteminin getirdigi avantajlar ise : Mekanik son noktalar arasi gidis-gelis
suresini kisaltmasi, son konum yastiklamasini en ideal hale getirmesi, bunlarin yani sira yiuksek
frekansli ve dusuk vibrasyonlu galismanin neticesi olarak silindir dmrint uzatmasi gibi bir faydayi da
beraberinde getirmesidir.

Standart pndmatik Urinlerle yuksek frekanslarda cgalisip vibrasyona maruz kalmamak ve surekli
kontrol altinda tutabilmeyi gerceklestirmek oldukca zordur.

Baska bir deyigle, elektronik yastiklamaya sahip bu sistem, agir yuklerin yiksek hizlardaki darbe ve
vibrasyonunu minimum seviyelere ¢cekerek pndmatik silindirden maximum verim almamizi saglar.

Gunlik hayatimizi kolaylastiran, standart ve slrekli ayni sonuglari alabildigimiz isleri yapmamizi
saglayan, elektronigin bir kez daha yardimimiza yetisen bir Grtinidur.

KAYNAKCA
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