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EKSANTRIK PRESLERDE MEKANIK KUMANDANIN
PNOMATIK SISTEM ILE REVIZYONU
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OZET

Gelisen teknolojiyle birlikte imalat sektdriinde preslere duyulan ihtiyag her gegcen gin artmaktadir.
Hemen hemen her sektdrde kullanilmalari sebebiyle presler farkh turlerde ve &zelliklerde
olabilmektedir. Bu preslerin en yaygini eksantrik preslerdir. Eksantrik presler kendi iclerinde farkli
siniflara ayrilmaktadir. Bunlardan biri de C tipi eksantrik prestir. Bu pres tirleri daha ¢ok kiiciik ve orta
Olgekli isletmelerde kullanildiklari icin diger pres tlrlerine gére daha kiiglik boyuttadir. C tipi eksantrik
presler buton, mekanik ayak kumandasi veya elektronik ayak kumandasi ile kontrol edilebilmektedir.
Mekanik ayak kumandali eksantrik presler, kumandaya belirli bir kuvvet uygulandigi zaman
calismaktadir. Bu kuvvet bir insan tarafindan uygulanmasi sebebiyle preste calisan is¢i fazladan efor
sarf edecektir. Bu galismada, pnématik bir kontrol devresi ile C tipi eksantrik pres modernize edilmistir.
Bu sayede, hem gunlik Gretim hacmi artmis hem de preste ¢alisan is¢ginin daha az enerji harcamasi
saglanmistir.

Anahtar Kelimeler: Pres, Mekanik, Eksantrik pres, Pndmatik, Kontrol devresi.

ABSTRACT

With the developing technology, the need for presses in the manufacturing sector has increased day
by day. Presses can be classified as different varieties and characteristics because they are almost
used in every sector. Eccentric presses are the most common presses. Eccentric presses are divided
into different classes within themselves. One of them is C type eccentric presses. These types of
presses are smaller in size than other types of presses. Therefore, they are used in small and medium
sized enterprises. C type eccentric presses can be controlled with pushbutton, mechanical footswitch
or electronic footswitch. Foot-operated mechanical eccentric presses work when a certain force is
applied to the control. Since this force will be applied by a person, the worker in press will make an
extra effort. In this study, the C-type eccentric press was modernized with a pneumatic control circuit.
Hence, both daily production volume increased and workers in press spent less energy.

Key Words: Press, Mechanical, Eccentric press, Pneumatic, Control circuit.

1. GiRiS

isletmelerde uretimi arttirma, kaliteyi yiikseltme ve maliyetleri diisiirme esas amagctir. Bu anlamda tim
dinyada oldugu gibi Ulkemizde de otomasyonun 6nemi buyudktir. Otomasyon denilince de akla
pndmatik, hidrolik, elektrik ve elektronik kumanda gelmektedir. Pnédmatik, Yunanca, ‘nefes alip verme’
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anlamina gelen ‘pneuma’ kelimesinden tiretilmistir. Hava basinci veya vakum etkisi ile calisan
makineler, aletler ve sistemlerin 6zelliklerini iceren bilim dalina pnématik denir. Gergek anlamda
Pnomatik uygulamalari 1950 yilindan sonra baglamigtir. Daha énceleri sadece maden endustrisinde,
yap! endUstrisinde ve demir yollarinda (haval fren) kullaniimaktaydi. Pnématigin endustriye asil girigi
ve yayllmasi seri Uretimlerde modernlesme ve otomasyona ihtiyag duyulmasiyla basladi. Baglangicta
bilgisizlikten kaynaklanan karsi ¢ikmalara ragmen pndématigin kullanim alanlari her gegen giin artmis
olup bugun artik ¢cok degisik endustriyel uygulamalarda pnématik cihazlar tercih edilmektedir [1].

Kendisine baglanan 6zel kaliplar yardimiyla basing ya da darbe uygulayarak metalleri kesmeye,
kivirmaya, ¢cekmeye ya da sivamaya yarayan agir makineye pres denir. Preste biri altta sabit, 6teki
Ustte hareketli iki gene bulunur. Kalip, iki pargal (erkek ve disi) yapilir ve her biri bir geneye takilir.
islenecek parga alttaki kalibin Ustiine konur. Ust gene asagi indiginde parca kaliplar arasinda
sikisarak gerekli bicimi alir. Preslerin ton cinsinden, uyguladiklari kuvvetle gucu belirtilir. Sanayide 1
tondan 5000 tona kadar ¢esitli presler kullaniimaktadir [2].

Presler, genel olarak mekanik (eksantrik) pres ve hidrolik pres olarak iki gruba ayriimaktadir ($Sekil 1).
Hidrolik presler, yag basinci ile ¢alisan preslerdir. Hidrolik preslerde, elektrik motorundaki elektrik
enerjisi ile yag basmaya yarayan pompalar dondurilerek sisteme basingli yag basilir. Bu basilan yag
cesitli yon denetim valfleri ve basing ayar regulatérleri ile denetlenerek silindirlere etki ettirilir ve
silindirler ileri geri (dogrusal) hareket ederler ve mekanik enerji meydana gelmis olur. Silindirlere bagli
olan piston asagi yukari hareket eder. Silindirlere gonderilen yag miktari ve basinci kontrol edilebildigi
icin presin asagi yukari hizlar ve tonaji (basinci) istenen de@erlerde ayarlanabilir. Bu 6zelliklerden
dolayi 6zellikle derin gekme kaliplarinda hidrolik presler tercih edilir [3].

MEKANIK HIiDROLIK
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Sekil 1. Mekanik (a) ve hidrolik (b) presin ¢calisma prensibi [4].

Mekanik (eksantrik) preslerde, elektrik motoru ile elde edilen dénme hareketi kayiglar vasitasiyla
volana aktarilir. Bunun sebebi elektrik motorunun devir sayisinin yiksek (1400 d/dk) olmasidir.
Preslerin dakikadaki vurus sayisinin ¢ok dislk olmasi gerekmektedir (20 vurus gibi). Bu yuzden
motorun devir sayisi aktarma organlarinda diglrulerek aktarilir. Volana bagh olan milin Uzerinde
kavrama ve fren grubu vardir. Kavrama ve fren grubu, pnématik veya hidrolik kumanda ile calisir.
Volan motordan aldigi dénme hareketi ile surekli doner, fakat volan mili ddnmez. Parca basmak
istenildiginde kavrama kumandasi devreye sokulur (pedal ile) ve volan mili dénmeye baslar. Volan
milindeki dénme hareketi digliler vasitasiyla devir sayisi kugultilerek krank miline (eksantrik mile)
aktarilir. Eksantrik milin gorevi dairesel hareketi dogrusal harekete dénustlirmektir. Presin krank miline
biyel kolu denilen kollarla bagdh bulunan hareketli kafaya (kog, slayt) krank milinin eksen kacikhgi kadar
dogrusal hareket yaptirilir. Buna presin kursu (strok) denilir. Klglk tonajli preslerde bu strok
ayarlanabilirken; buyuk tonajli preslerde strok sabittir [3].

Eksantrik preslerin kontroll, buton, mekanik ayak kumandasi veya elektronik ayak kumandasiyla
saglanabilmektedir. Mekanik ayak kumandali eksantrik presler, kumandaya belirli bir kuvvet
uygulandidi zaman g¢alismaktadir. Bu kuvvet bir insan tarafindan uygulanacagi igin preste calisan isci
fazladan efor sarf edecektir. Bu calismada, C tipi eksantrik presin kontroli pnématik devre
elemanlariyla gergeklestirilerek pres modernize edilmistir.
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2. EKSANTRIK PRES

2.1. Eksantrik Presin Temel Elemanlan

Elektrik motoru ile tahrik edilen merkezden kagik bir mile sahip olan preslere eksantrik presler denir.
Eksantrik presler Sekil 2’de gorildugu tzere gdvde (1), motor (2), volan (3), hareket iletme sistemi (4),
kavrama ve frenler (5), eksantrik mil (6), ko¢ bashigi (7) ve tabladan (8) olusmaktadir. Bu tip presler;
elektrik motoru tarafindan ivme verilmis volanin depoladidi kinetik enerji ile ¢galigir. Eksantrik mile bagli
pres kolu bir kontra ile bu volana baghdir. Pedal yardimi ile mil kontradan kurtulunca eksantrik milini
kavrar. Tam bir tur atip yeniden kontraya carpar ve durur [5].

Sekil 2. Tipik bir C-tipi eksantrik pres [4].

Eksantrik presteki temel elemanlar asagida verilmigtir:

1)

2)

3)

4)

Govde: Eksantrik preste gdvde, énemli bir eleman olup gdvde bicimi, gdvdenin yapildigi
malzemenin cinsi ve konstriksiyon sekli kullanim kosullari dikkate alinarak belirlenmektedir. Kigik
tonajli preslerin gévdesi ddkim, buylk tonajli preslerin gévde konstriksiyonu c¢elik plakali kaynak
birlestirmedir. Kii¢lk tonajli presler genellikle C gévde tipli preslerdir [6].

Elektrik Motoru: Eksantrik preslerde, giuc¢ kaynagi elektrik motorlaridir. Presleme maliyetini ve
pres tezgahi yuksekligini azaltmak igin elektrik motoru ile krank mili kasnagdi arasinda gl¢ ve
hareket aktarma organlari kullanilir.

Volan: Motordan aldigi dénme hareketini blylk ¢apindan dolayi devir sayisini disurlp kuvvet
yonunden de arttiran presin bir parcasidir. Motor mili hareketi, kayis ve kasnakla krank miline
iletilir. Motor ve krank miline V tipi kasnaklar takilir ve kasnaklar arasindaki hareket iletimi yine V
tipi kayislarla saglanir. Krank mili muylusu Gzerine kavrama ve kasnak yerlestirilmistir [6].

Hareket iletme Sistemi: Eksantrik preslerde hareket sistemi pres vurucu (hareketli) bashgini
hareket ettiren sistemdir. Mekanik sistemde hareket iletim yollari; eksantrik mili (krank mili),
eksantrikli digli, kamli mafsal kollu olabilmektedir.
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5)

6)

7)

8)

Elektrik motoru ile elde edilen donme hareketi kayislar vasitasiyla volana aktarilir. Preslerin
dakikadaki vurug sayisinin dusuk olmasi sebebiyle motorun devir sayisi aktarma organlarinda
dusurilerek eksantrik mile aktarilir. Volana bagl olan milin Gzerinde kavrama ve fren grubu vardir.
Kavrama ve fren grubu hidrolik, pnématik veya mekanik kumanda sistemi ile calisir. Volan
motordan aldig1 dénme hareketi ile surekli doner, fakat volan mili ddnmez. Pres ile parga basiimak
istenildigi zaman kavrama kumandasi devreye sokulur ve volan mili déner.

Eksantrik milin gérevi dairesel hareketi dogrusal harekete donustirmektir. Presin krank mili, biyel
kolu ile bagh olan hareketli kafaya (kocg), krank milinin eksen kacikh§i kadar dogrusal hareket
yaptirir. Buna presin kursu (strok) denir. Mekanik presin ko¢ asagiya indigi pozisyondan geri
déniise gectigi pozisyona AON (180°), yukarida durdugu pozisyona UON (360°) denir [6].

Kavrama ve frenler: Pres tezgahlarinin emniyetli ve verimli galismasinin saglanmasi, kavrama ve
frenlerin hatasiz ¢alismasina baghdir. Krank mili kasnaginin dénme hareketini dogrudan veya digli
ve kamalarla krank miline ileten sisteme kavrama denir. Hareket iletimini saglayan kavrama
sistemi, belli bir donis agisinda krank miline maksimum degerde bir dondirme momenti iletir.
Kavrama devre disi kaldigi anda, fren sistemi devreye girer ve krank milinin Gst 6lU noktada
durmasini saglar [6].

Krank Mili: Volandan aldigi dairesel hareketi dogrusal harekete geviren, eksantrik presin en énemli
parcasidir. Mekanik preslerde vurucu bashdin hareketi, kasnak ve krank mili yardimiyla saglanir.
Eksantrik ¢capi, muylu mili capindan fazla ve kagik eksenli olarak islenmigstir. Bdylece eksenler arasi
farkinin iki kati kadar pres vurucu bashgdina hareket sahasi (kurs boyu) saglanmistir. Krank milinin
uzerinde volan, kavrama elemanlari, fren tertibati, biyel kolu ve biyel koluna bagli bulunan kog
bashgi bulunmaktadir [6].

Kog¢ bashgi: Biyel kolu yardimi ile krank mili donls hareketi, dizgiin dogrusal hareket olarak kog
bashgina iletilir. Hareketli bashga bagh kalip, baslkla birlikte hareket eder. Alt 6li noktaya
gelmeden kaliplama islemini bitiren kog bashdi bir miktar daha ilerledikten sonra alt 6li noktaya
gelir. Sonra geri dénus hareketini tamamlar.

Tabla: Pres tezgahinda kullanilacak kalibin baglanmasi amaci ile tabla kullaniimaktadir. Tablalar
presin goévdesine bitisik ve ko¢ basliginin hareket eksenine diktir. Kaliplar, agilan ¢apraz ya da
birbirine paralel T kanallari ile tablalarin Gzerine baglanir. Tablalar, pres tezgahinin butin baski
kuvvetini Uzerlerinde tasiyan elemanlardir. Presin tonajina gore tablalar boyutlandirilir. Preslerde
tablalar tek kat ve iki kat olarak imal edilir. iki kat tablalar Ustteki tablanin dénme ya da kayma
hareketi yapabilmesinden dolayi, kalip yerlestirmede kullaniciya kolaylik sadlar [6].

Eksantrik presler, genel olarak; kesme, ¢apak alma, sivama, havsa agma, dis agma, damgalama,
katlama, sisirme, dévme, percinleme, zimbalama, bilkkme ve derin ¢gekme gibi islemlerde siklikla
kullaniimaktadir [6].

2.2. Eksantrik Pres Caligma Prensibi

Mekanik kumandali eksantik presin genel gorinimi Sekil 3’de verilmistir. Pres gig¢ digmesine
basildiktan sonra calismaya baslamaktadir. Calisan preste volan sirekli ddnmekte fakat volan dislisi
dénmemektedir. Bosta donen volan, volan diglisi ile tahrik olamadigi igin kavrama vasitasiyla krank
miline dairesel hareketi iletemeyecektir. Hareketsiz kalan krank mili de ko¢ bashgdini hareketsiz
birakacaktir. Mekanik kumandaya kuvvet uygulandigi zaman ise kavrama kumandasi araciligiyla
volan diglisi volan ile tahrik olarak kasnaga, buradan da kavramalar vasitasiyla krank miline dairesel
hareketi iletecektir. Krank mili aldigi bu dairesel hareketi dogrusal harekete cevirerek kog¢ basligini
harekete gecirecektir (Sekil 4).
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Sekil 3. Mekanik kumandali eksantrik pres.

(a) (b)

Sekil 4. Kavrama kumandasi devredeyken (a) ve devre digiyken (b).

3. EKSANTRIK PRESIN PNOMATIK KONTROL MEKANIZMASININ TASARIMI
3.1. Pnomatik Devre Tasarimi

Eksantrik presin kontrolinin pndmatik devresi laboratuvarda olusturulup devrenin Fluid-Sim pndmatik
paket programiyla da simuilasyonu gercgeklestiriimistir (Sekil 5). Pnématik devrede, dncelikle akigkan
hava 6 bar basingta, kompresér (12) tarafindan hava tankina (11) gdnderilmektedir. Hava tankinda
sikistirilan hava sirasiyla filtre (10), regulator (9) ve yaglayici (8) Uzerinden pnématik devreye sevk
edilmektedir. Pnématik devrede akiskan havanin gidecegi yon, iki adet 3/2 butonlu yay geri dénaslu
yon kontrol valfinden (5, 6) bir adet VE valfine (4) veya bir adet selenoid kontrollii 3/2 yay geri dénusli
yon kontrol valfi ile VE valfine yonlendiriimektedir. Basingli hava buradan silindiri devreye alacak olan
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kontrol sekline gore VEYA valfi (3) Gzerinden pndmatik kontrolli 5/2 yay geri dénugli yon kontrol
valfini (2) tetiklemektedir. Bu valfin agiimasi ile basingli hava bu valf Gizerinden pnématik silindirin diger
tarafina gecgerek cift etkili pndmatik silindiri (1) hareket ettirmektedir.

Eksantrik presin kontroliiniin pnématik devresi 2 asamada gergeklesir. Birinci asamada silindir son
strokuna kadar hareket ettirilerek kavrama kumandasini devreden alir ve surekli ddnmekte olan volan
dislisi volan ile tahrik olarak kasnaga hareket iletir. Kasnak aldigi bu dénme hareketini kavrama
vasitasiyla krank miline iletir. Krank mili de aldigi ddnme hareketini dogrusal harekete gevirerek kog
bashgini hareket ettirir. Ikinci asamada ise silindir stroku geri doéniis hareketi yaparak kavrama
kumandasini devreye sokar. Kavrama kumandasi volan diglisini volandan ayirarak kasnaga yukari
yone hareket ettirir ve volan milini devreden ¢ikartir. Volan mili devreden ¢iktigi zaman volan bosta
doéner. Bosta dénen volan kavrama kumandasi vasitasiyla krank miline hareket iletemeyecektir ve kog
basligl hareketsiz kalacaktir ama pres ¢alismaya devam edecektir.

Pnématik devrenin ilk agamasinda ¢ift etkili pndmatik silindir (1) ileri yonde hareket ettirilerek pistonun
son strokuna (U.0.N.) kadar agilmasi sadlanmaktadir. Bu islem iki sekilde kumanda edilir. ik olarak
kompresodrden (12) gelen hava akimi sirasiyla tank (11), filtre (10), regulator (9) ve yaglayicidan (8)
gecerek butonlu yay geri donlsli 3/2 yon kontrol valflerine (5, 6) gelir. Butonlu 3/2 yay geri donislu
yon kontrol valflerinin (5, 6) ikisinin de butonuna basildi§i anda hava akimi VE valfine (4) iletilir. VE
valfi (4) ise aldi§i bu hava akimini VEYA valfine (3) iletir. VEYA valfinden ¢ikan hava pnématik
kontrollii 5/2 yén kontrol valfinin (2) konumunu degistirerek havayi ¢ift etkili pnématik silindirin (1) diger
tarafina géndererek pnomatik silindirin strokunun ileri yénde (strok U.O.N.) hareket etmesini saglar
(Sekil 6). ikinci kontrol sekli ise kompresdrden (12) gelen hava akimi sirasiyla tank (11), filtre (10),
regulator (9) ve yaglayicidan (8) gecerek selenoid kontrollii 3/2 yay geri donusli yon kontrol valfine (7)
gelir. Selenoid kontrolli 3/2 yay geri donusli yon valfinin (7) digmesine basildigi anda hava akimi
VEYA valfine (3) iletilir. VEYA valfinden ¢ikan hava pnématik kontrolli 5/2 yon kontrol valfini diger
konuma alarak hava akimini ¢ift etkili pndmatik silindire (1) iletir ve cift etkili pnématik silindir strokunun
ileri yonde (strok U.O.N.) hareket etmesini saglar (Sekil 6). Devrede pnématik silindir 5/2 yén kontrol
valfi ile slrekli olarak kapali pozisyonda tutulmaktadir. Dolayisi ile bu devrede pnématik silindir direk
kontrol edilmek yerine 5/2 yon kontrol valfi ile dolayli yoldan kontrol edilmistir. Kullanici presi devreye
almak istediginde selenoid valfi veya butonlu valfleri agarak 5/2 ydn kontrol valfinin konumunun
degismesini saglamaktadir. Devrede VEYA valfinin kullaniimasinin sebebi ise devrede selenoid
valften ¢ikan havanin VE valfi Gzerinden egzoz yapmasinin éniine gegmektir. Bu sekilde basingli hava
direk olarak 5/2 yon kontrol valfine pnématik kontrol kismina sevk edilmektedir.

Devrede selenoid kontrollii 3/2 yay geri donisli valf (7) kullaniimistir. Bunun sebebi ise presi biyik
ebatl pargalarda butonlu valfler ile kontrol edebilmek gli¢ olacaktir. Bunun yerine presi daha uzak
mesafeden elektronik ayak pedali ile kontrol edilmesi is¢i icin daha kolay olacaktir. Ayrica kullanilan
valfler girig, ¢ciIkis ve egzoz iglemi gbrecegi i¢in 3/2 olarak segilmistir.

Tasarlanan pndmatik devrenin ikinci asamasinda ise ¢ift etkili pndmatik silindirin (1) geri donus
hareketi (strok A.O.N.) saglanmaktadir (Sekil 6). Cift etkili pnématik silindirin (1) geri déniis hareketi
pnématik kontrolli 5/2 yay geri donusli valf (2) Gzerinden direk olmaktadir. Kullanici selenoid valfi
veya butonlu valfleri biraktigi anda 2 numarali valf yay etkisi ile eski konumuna gelerek basingli havayi
pnématik silindirin 6n kismina sevk etmektedir. Bu sekilde sistem bosta iken pnématik silindir strekli
olarak kapali pozisyonda durmaktadir.

Butonlu 3/2 yay geri donlsli yon kontrol valflerinden (5 veya 6) yalnizca bir tanesine basildigi zaman
VE valfi (4) gelen hava akimindan dolayi diger tarafa dogru kayarak VEYA valfine (3) hava akimi
gitmesini ve dolayisi ile 5/2 yén kontrol valfinin konumunun degdismesini dnler. 5/2 yon kontrol valfinin
konumu degismeyecedi icin cift etkili pndmatik silindirin (1) stroku hareket edemeyecektir. Eger diger
butonlu 3/2 yay geri donusli yon kontrol valfine (6) de basilirsa VE valfi (4) dengede kalarak havanin
VEYA valfinden gecgerek 5/2 yén kontrol valfinin konumunun degismesine sebep olacaktir. Dolayisi ile
cift etkili pndmatik silindire (1) hava sevk ederek ileri ¢ikisini saglayacaktir (Sekil 7).
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Sekil 5. Pnématik silindirin ileri ¢cikis hareketi.

\ o
15

E: i
13

3

Sekil 6. Pndmatik silindirin geri donis hareketi.
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Sekil 7. Butonlu 3/2 yay geri dénusli valflerden birisi aktif iken.

3.2. Laboratuvarda Olusturulan Pnématik Devre

Eksantrik presin pnématik devresi, Ondokuz Mayis Universitesi Makina Mihendisligi Bélim
Laboratuvarinda olusturulmustur. Eksantrik presin pnématik devresi igin ihtiyag duyulan pndmatik
devre elemanlari toplu halde Tablo 1’de verilmistir.

Tablo 1. Pnématik devre elemanlari
Pnomatik devre elemani Adet
Kompresor

Hava tanki

Basingli hava filtresi

Basing ayarlayici

Yagdlayici

3/2 butonlu yay geri dénisgli yén kontrol valfi (normalde kapali)

3/2 selenoid kontrolli yay geri dénisli yén kontrol valfi (nhormalde kapali)
5/2 pnédmatik kontrolll yay geri dénusla yén kontrol valfi (normalde kapali)
Cift etkili geri dénusli pnématik silindir (cap=25mm, strok=50 mm)

VE valfi

VEYA valfi

Elektriksel baglanti

=Y

N N N

Laboratuvar ortaminda olusturulan devrede kompresdrden gonderilen hava akimi sirasiyla hava
tankina buradan da sartlandirici araciligiyla butonlu 3/2 yay geri donlsli valflere veya selenoid
kontrollii 3/2 yay geri donlsli yon kontrol valfine génderilmektedir. Butonlu valflere basildiginda hava
akimini VE valfine buradan da VEYA valfine aktararak 5/2 ydén kontrol valfini pnématik olarak
tetikleyecektir. Konum degistiren valf havanin cift etkili pndmatik silindire aktariimasini saglayacaktir.
Pnématik silindir de aldigi hava akimi ile strokunu (U.O.N.) ileri yonde hareket ettirecektir (Sekil 8).
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Sekil 8. Laboratuvarda kurulan pnématik devrenin kapali sekli.

Laboratuvar ortaminda olusturulan devrede pnomatik silindirin ileri yonde hareket edebilmesi igin
kompresorden sartlandirici vasitasiyla gelen hava butonlu 3/2 yay geri donisli yon kontrol valflerine
gelecektir. Valflere gelen hava yalnizca ikisinin de butonuna basildigi zaman VE valfine buradan da
sirasiyla VEYA valfine ve 5/2 yén kontrol valfine iletiimektedir (Sekil 9). Butonlarin ikisine birden
basilmasi olusturulan devrede is giivenligi agisindan biiyiik 65nem tasir. Ornegin; preste galisan isginin
dalginlikla bir eli tabla Uzerinde olsa dahi iki butona birden basmadidi icin kog¢ bashgini hareket
ettiremez. Bu sekilde olusabilecek is kazasinin da dnline gegilmis olur.

Sekil 9. Laboratuvarda kurulan devrenin butonlu 3/2 yay geri donisli yon kontrol valfleri ile silindir
strokunun hareketi.
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Olusturulan devrede silindir strogunu ileri yonde hareket ettiren bir diger valf ise selenoid kontrolli 3/2
yay geri donusli yon kontrol valfidir. Bu valf Gst kisimda bulunan anahtara basildigi zaman aldigi
elektronik sinyal ile kendisine gelen hava akiminin VEYA valfine buradan da pnoématik silindire
gondererek strokun ileri yonde hareket etmesini saglar (Sekil 10). Laboratuvar ortaminda digme ile
kontrol edilen selenoid valf ger¢cek uygulamada ayak pedali ile kontrol edilmektedir.

e

Sekil 10. Laboratuvarda kurulan devrenin selenoid kontrollii 3/2 yay geri donlsla yon kontrol valfi ile
silindir strokunun hareketi.

4. TASARIMA YONELIK HESAPLAMALAR
4.1. Mekanik Kumandaya Uygulanmasi Gereken Kuvvet

Kavrama kumandasi asagi yonde mekanik kumanda ile hareket ettirdikten sonra kavrama kumandasi
kendiliginden ilk konumuna geri dénecektir. Bu geri dénius hareketi igin belli bir yik uygulanmasi
gerekmektedir. Bu uygulanan kuwvet (F;) yaklasik olarak 200 N’'dur. Bu ylUk degerinden disik
yuklerde kavrama kumandasinin hareket etmeyecegi kabul edilmistir. Uygulanan yik fazla olur ise de
kavrama kumandasinda belli bir zaman sonunda deformasyon meydana gelecektir. Preste mekanik
kumandaya uygulanan kuvvet Sekil 11’de verilmistir.

Sekil 11'de eksantrik presi devreye almak igin kullanilan mekanik kumanda sistemindeki kuvvet
durumu verilmistir. Burada F; kavrama kumandasini devreye alan kuvvet, F, dengeleyici kuvvet, F3
ise kullanicinin kumandayi devreye almak icin uyguladigi kuvvettir. Bu bélimde F; kuvveti kullanilarak
F, ve F3 kuvvetleri hesaplanmaktadir. Eksatrik pres kumanda mekanizmasinin oélgileri a = 300 mm,
b =270 mm, ¢ =285 mm, d = 625 mm, e = 1245 mm olarak alinmistir.
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F

Sekil 11. Mekanik kumandali eksantrik preste kuvvet durumu.

Verilen odlgller dikkate alinarak toplam moment dengesinden a = 300 mm, b = 270 mm uzunluklari ve
F1=200 N dikkate alindiginda F, kuvveti,

Fixa= F,xb (1)

F, = 222.2 N olarak hesaplanir. ¢ = 285 mm, d = 625 mm uzunluklari ve F,=222.2 N dikkate
alindiginda moment dengesinden F 3 kuvveti;

F, xc=F;xd (2)

F3; = 101.3 N olmaktadir. Eksantrik presin basindaki isginin mekanik kumandaya uygulamasi gereken
kuvvet 101.3 N olarak hesaplanmistir.

4.2. Cift Etkili Silindirin Cap Hesabi

Tasarlanan devrede mekanik kumandanin uyguladidi kuvvet bulunduktan sonra kavrama
kumandasina ayni kuvveti uygulayabilecek en ideal silindir gapi hesaplanir.Pnématik silindir eklenmis
eksantrik pres ve pndmatik silindirin kavrama kumandasina uyguladidi kuvvet Sekil 12°’de verilmigtir.
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(a) (b)
Sekil 12. Pndmatik silindir eklenmis eksantrik pres (a) ve pnématik silindirin kavrama kumandasina
uygulanan kuvvet (b).

Kavrama kumandasini asadiya dogru hareket ettirmek igin F;=200 N’luk bir yik uygulandiginda
silindir tarafindan uygunan kuvvet F,=222.2 N olarak hesaplanmistir. Bu durumda, Esitlik (3)
kullanilarak sistemde kullaniimasi gereken silindir ¢api belirlenebilir. Bu esitlikte kompresérden hava
tankina, hava tankindan da yon kontrol valfleri ile silindire gelen hava basinci P=6 bar olarak
alinmigtir.

P=F,/A=Fz/(nd”/4) ®)
Buna gére d= 21.7 mm olarak bulunur. Standart silindir ¢capi en yakin bir Ust degder alinacagi igin

silindir ¢gapi d=25 mm’dir. YurGtilen calisma neticesinde ve yapilan hesaplamalar dogrultusunda
pnématik silindir monte edilmis C tipi eksantrik pres Sekil 13’te verilmigtir.

Sekil 13. n('jmatik silindir monte edilmis eksantrik pres.
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5. SONUCLAR VE TARTISMA

Mekanik kumandal eksantrik presin pndématik kontrol ile modernizasyonu sonucunda elde edilen
sonuglar asagida maddeler halinde verilmistir:

Mekanik kumandali eksantrik presin modernizasyonu pnomatik devre elemanlariyla
gerceklestiriimistir. Sistemin pndématik devresi, Fluid-Sim pnématik paket programinda simiile
edilmistir. Simiile edilen pnématik devre, Ondokuz Mayis Universitesi Makina Muhendisligi
Bolim Laboratuvarlarinda olusturulmustur.

Kurulan devrede VEYA valfi kullaniimamasi durumunda basingh havanin VE valfi izerinden
gecerek basincinin dustigu ve tahrik icin gerekli basinci saglayamadidi goérulmustar.

Pnomatik sistemli eksantrik presin kavrama kumandasini asadi dogru hareket ettirmek icin
200 N’luk bir yiik uygulanacagi icin silindir tarafindan uygunan kuvvet 222.2 N olacaktir.

Yapilan hesaplamalar dogrultusunda pndmatik silindir ¢api 21.7 mm olarak bulunmustur.
Standart silindir gapi en yakin bir st deger olan d=25 mm alinmistir.

Yapilan modernizasyon ile isletmede gunlik Uretim hacmi daha da artacaktir. Preste galisan
eleman ayagiyla pedala fazladan yik uygulamak zorunda kalmayacaktir. Boylelikle daha az
enerji harcayarak daha verimli galisacaktir.

Yapilan modernizasyon da kullanilan pnématik elemanlarin ilk etapta isletmeye maliyeti olsa
dahi kendisini kisa zamanda amorti edebilecektir.

Elektronik pedalda emniyet kilidi bulundugu igin olasi bir kazada is¢i yanlislikla dahi pedala
basmis olsa bile pedal islem gérmeyecektir. Calisanin presin hemen yaninda ¢alismayacag
icin is glvenligi agisindan daha az risk altinda olacaktir.
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