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OZET

Glinimuzde modern fabrika ve tesisler insa edilirken, elektrik, su, kanalizasyon gibi tesisatlarinin
yani sira, basin¢h hava tesisatlarinin da yapimi kaginilmaz olmaktadir. Orta ve buyuk 6élcekli is-
letmelerin tamaminda kucuk isletmelerin ise bir kisminda pnématik sistemler kullaniimaktadir. Bu
calismada, pnématik devre elemanlarindan faydalanilarak mil-gébek montaj tertibati tasarlanmistir.
Tasarlanan tertibatin pnématik devresi Ondokuz Mayis Universitesi Makine Miihendisligi Bélim La-
boratuvarlarinda olusturulmustur. Kurulan devrelerin FluidSIM pnématik paket programiyla da sima-
lasyonu gerceklestirilmistir. Bu ¢alismayla, pim, perno veya kama gibi cesitli baglanti elemanlarinin
pnématik prensiple montajinin saglanmasi amaglanmaktadir.

Anahtar Kelimeler: Pnématik, pnématik devre, mil-gébek baglantisi

ABSTRACT

Electricity, water, sewage systems along with construction of the compressed air systems are also
important during modern factories and plants construction. Pneumatic systems can be used in all of
medium and large sized companies and a few of small companies. In this study, shaft-hub assembly
system was designed by using pneumatic circuit components. Pneumatic circuit of this system was
completed in Mechanical Engineering Laboratory of Ondokuz Mayis University Designed circuit was
also simulated by FluidSIM pneumatic program. With this study, it was aimed to assemble shaft and
hub by using connection elements such as pin and wedge.
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1.GIiRIS

Pnématik sistemler, ekonomik, temiz, gtivenli ve basit yapili olmalari sebebiyle sikistiriimis hava ile
glic iletimini cazip hale getirmektedir [1-2]. Pnématik, ¢cok eskilerden beri bilinmesine ragmen, tam
anlamiyla arastiriimasina ancak gecgen ytizyilda baslanmigstir. Daha 6nceleri sadece maden endist-
risinde, demiryollarinda (havali fren) kullaniimaktaydi. Pnématigin endtistriye asil girisi ve yayilmasi,
seri Uretimlerde modernlesme ve otomasyona ihtiya¢c duyulmasi ile bagladi. Baslangigta bilgi, teknik
eleman yetersizligi nedeni ile pnématigin kullanim alani olduk¢a az olmasina karsin, bugtn ¢ok de-
gisik endustriyel uygulamalarda tercih edilmektedir [3]. Gliniimlizde modern fabrika ve tesisler insa
edilirken, elektrik, su, kanalizasyon gibi tesisatlarin yani sira, basinc¢li hava tesisatlarinin da yapimi
kacinilmaz olmaktadir. Orta ve buytk 6élcekli isletmelerin tamaminda kicuk isletmelerin ise bir kis-
minda pnématik sistemler kullaniimaktadir [2-3].

Glinimuzde pnématik sistemler lizerine literatlirde bircok ¢alisma mevcuttur. Glizelbey ve Saybec
(2005), yaruttdkleri calismada pnématik kontrol devrelerinin bilgisayar destekli tasarimini gercekles-
tirmek amaciyla s6zel olarak anlatilan tasarim stirecini 6nce bir algoritmaya déndtstlirmus, daha sonra
da Borland Delphi 7.0 dilinde yazilmig bir program haline getirmiglerdir [4]. Tekiner ve Korkut (2001),
yaptiklari calismada bilgisayar yardimiyla pnématik devre tasarimi icin kullanilacak etkilesimli bir
bilgisayar programi gelistirmislerdir. Kullanicinin belirleyecedi amaca uygun ana esaslar belirlenerek
pnématik devre elemanlarinin secimini ve tasarimini saglamiglardir [5]. Gling6r ve ark. (2011), ¢alis-
malarinda yayh kanepelerde keceleme islemini daha hizl ve kaliteli yapabilmek amaciyla otomatik
kontrollt bir kegeleme makinasinin pnématik devresini olusturup tasarimini gergeklestirmiglerdir [6].
Topcu ve Yuksel (2007), yurdttikleri calismada pnématik denetim sistemlerinde kullanilan farkli yapi-
lardaki standart elektropnématik ve alternatif valflerin gelisimini ve karakteristiklerini incelemiglerdir.
Ayrica hizli anahtarlama valflerinin ve diger alternatif valflerin gelecekteki uygulamalarda 6nemli bir
yer tutacagini 6ngérmdslerdir [7].

Bu calismada ise pnématik devre elemanlarindan faydalanilarak mil-gébek montaj tertibati tasarlan-
mistir. Tasarlanan tertibatin pnématik devresi olusturulup devrenin FluidSIM pnématik paket progra-
miyla da simulasyonu gerceklestirilmistir. Bu ¢alismayla, mil ve gébegin cesitli baglanti elemanlari
(pim, perno veya kama) kullanilarak pnématik prensiple montaji saglanabilecektir.

2. MATERYAL VE METOD

Bu calismada, mil-gébek montaj tertibati tasarlanarak tertibatin pnématik devresi olusturulmustur.
Bu tertibatla 6ncelikle mil ve gébegin siki gegmeyle montajlanmasi sonra da enine pim baglantisiyla
baglantinin gliclendiriimesi amaclanmaktadir (Sekil 1). Mil ve gébegin siki gegcmeyle montajlanabil-
mesi icin tertibatta y ekseninde hareket edebilen pnématik bir silindir (4) kullanilirken; x ekseninde
hareket edebilen bir diger pnématik silindirle (7) de pimin mil-gébek tertibatina montaji saglanmakta-
dir. Mil-gébek montaj tertibati genel olarak; gévde (1) tizerine yerlestirilen mil (2)-gébek (3) baglan-
tisini siki gecmeyle birlestirmek amaciyla y ekseni dogrultusunda hareket eden bir pnématik silindir
(4), pimin (5) yerlestirildigi pim yuvasi (6) ve x ekseni dogrultusunda hareket eden ikinci bir pnématik
silindirden (7) olugmaktadir.
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Sekil 1. Mil-g6bek montaj tertibati ve mil-gébek baglantisi.
Mil-gébek montaj tertibatindaki islem sirasi ise asagida kisaca izah edilmistir (Sekil 1).

a) Oncelikle gébek ve mil, mil-gébek yuvasina yerlestirilir.

b) Montaji yapilacak pim, pim yuvasi lizerine yerlestirilir.

¢) Hava basinci, kompresdér lizerinden veya bir basing ayarlayicisi vasitasiyla ayarlanir. Hava ba-
sincinin 6-10 bar arasinda ayarlanmasi montaj icin yeterli bir basingtir. Basing ayarlandiktan
sonra kompresor calistirilarak sisteme basingli hava génderilir.

d) Pnématik silindirin (4) —y yontinde hareket etmesi saglanir.

e) Diger pndmatik silindirin (7) —x yénlinde hareket etmesi saglanir.

f) Mil-g6bek baglantisi yapildiktan sonra 6nce (7) nolu pnématik silindir +x yéntinde hareket ettiri-
lerek piston kapali konuma getirilir.

g) Daha sonra (4) nolu pnématik silindir +y yontinde hareket ettirilerek piston kapali konuma getirilir.

Mil-gébek montaj tertibati pnédmatik devresini olusturmak amaciyla bir takim pnématik devre eleman-
larina ihtiya¢ duyulmaktadir. Bu elemanlar, toplu halde Tablo 1°de verilmigtir.

Tablo 1’de bahsedilen pnématik devre elemanlari kullanilarak laboratuvarda olusturulan mil-gébek
montaj tertibati pnématik devresi Sekil 2’de verilmigtir. Tasarlanan pnématik devrenin calisma pren-
sibi ise bir sonraki béltimde detayli olarak izah edilmigtir.

4. BULGULAR VE DEGERLENDIRME

Mil-gébek montaj tertibati pnématik devresi laboratuvarda olusturulup devrenin FluidSIM pnématik
paket programiyla da simtlasyonu gergeklestiriimistir. Pnématik devrede, dncelikle akiskan hava 6
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Tablo 1. Devre tasariminda kullanilacak pnématik devre elemanlari.

Pnématik devre elemani Adet
Kompresor

Hava tanki

Basingli hava filtresi

Basing ayarlayici

Yaglayici

3/2 makarali yén kontrol valfi (normalde kapali)

3/2 botunlu yay geri déniisli yon kontrol valfi (normalde
kapal)

5/2 pndématik uyarili yén kontrol valfi

Cift etkili pnédmatik silindir

Cek valfli kisma valfi

—_

NININ N IN= (===

Sekil 2. Laboratuvarda olusturulan mil-gébek montaj tertibati pnématik devresi.

bar basingta, kompresdér (1) tarafindan hava tankina (2) génderilmektedir. Hava tankinda sikistirilan
akiskan hava, sirasiyla filtre (3), basing ayarlayicisi (4) ve yaglayici (5) lizerinden pnématik devreye
sevk edilmektedir. Pnématik devrede akigkan havanin gidecegi yon, iki adet 3/2 butonlu (6, 7), iki
adet 3/2 makaral (8, 9), iki adet de 5/2 pnématik uyarili y6n kontrol valfiyle (10, 11) kontrol edilmekte-
dir. Devrede iki adet cift etkili pnématik silindir (14, 15) bulunmakta olup pistonlarin ¢ikis hizi iki adet
cek valfli kisma valfiyle (12, 13) ayarlanabilmektedir.

Mil-gébek montaj tertibati pnédmatik devresi, 4 asamada tamamlanmaktadir. Birinci asamada silindir
(14) son strokuna kadar hareket ettirilip mil ve gébek siki gecme baglantisiyla birlestirilmektedir. ikinci
asamada diger silindir (15) son strokuna kadar hareket ettirilip mil ve gébegin enine pim baglantisiyla
birlestiriimesi saglanmaktadir. Uglincli asamada ilk silindirin (15) geri dontis hareketi gerceklesirken;
dérdincli asamada ise diger silindirin (14) geri dénus hareketi gerceklesmektedir.
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Pnématik devrenin ilk asamasinda, pnématik silindir (14) ileri yénde hareket ettirilerek pistonun son
strokuna kadar aciimasi saglanmaktadir. Bu islem, butonlu yay geri déntslii 3/2 yén kontrol valfinden
(6) gbnderilen sinyalin 5/2 yén kontrol valfini (10) uyarmasiyla gerceklesmektedir. Pistonun ileri ¢ikis
hizi, ¢ek valfli bir kisma valfi (12) yardimiyla ayarlanabilmektedir Pnématik silindirin (14) agilmasi
sirasinda akiskanin izledigi yol Sekil 3’de verilmigtir.

Sekil 3. Pnématik silindirin (14) ileri ¢ikis hareketi.

ikinci asamada ise ikinci pnématik silindir (15) ileri gikis hareketi gergeklestirmektedir (Sekil 4). Pné-
matik silindirin (15) ileri ¢cikis hareketi, ilk pnématik silindirin (14) son strokuna gelerek 3/2 makarali
yén kontrol valfine (9) temas etmesi (S1) ve 3/2 ydn kontrol valfinin (9) 5/2 yén kontrol valfini (11)
uyararak akiskanin gecisine izin vermesiyle gerceklesmektedir. Bu sayede pnématik silindirin (15)
son strokuna kadar aciimasi saglanmaktadir. Bu pnématik silindirde (15) de pistonun ileri ¢ikis hizi,
cek valfli bir debi kontrol valfi (13) yardimiyla ayarlanabilmektedir.

Mil-gébek montaj tertibati pnématik devresinde, éncelikle 15 nolu pnématik silindirin geri dontsu
saglanmaktadir (Sekil 5). Pnédmatik silindirin geri donts hareketi, pnématik silindiri (15) kontrol eden
butonlu yay geri dondsli 3/2 yon kontrol valfiyle (7) gerceklesmektedir. Y6n kontrol valfinin butonu-
na (7) basiimasiyla 5/2 yén kontrol valfine (11) uyari génderilir. Cek valf agilarak akiskan ¢ek valfli
debi kontrol valfi (13) tizerinden pnématik silindire (15) sevk edilir. Bu sayede piston kapali konuma
getirilir.
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Sekil 5. Pnématik silindirin (15) geri donus hareketi.
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FluidSIM pnématik paket programiyla olusturulan pnématik devrede, piston kapanirken akiskanin
izledigi yol Sekil 6'da verilmistir. Pnématik silindirin (14) geri dénls hareketi, pnématik silindirin (15)
kapali konuma gelip makaral yay geri déntsli 3/2 yén kontrol valfine (8) temas etmesi (S2) ve bu
valfin 5/2 yén kontrol valfini (10) uyarmasi yoluyla gerceklesir. Bu sayede cek valfli kisma valfi (12)
lzerinden akiskanin gegisine izin verilir ve pnédmatik silindir (14) kapall konuma getirilir.

Sekil 6. Pnématik silindirin (14) geri donus hareketi.

5. TARTISMA VE SONUCLAR

Yapilan ¢calisma neticesinde, mil-gébek montaj tertibati tasarlanarak tertibatin pnématik devresi On-
dokuz Mayis Universitesi Makina Miihendisligi B6ltim Laboratuvarlarinda olusturulmustur. Tasarla-
nan pnématik devrenin simtlasyonu FluidSIM pnématik paket programiyla gercgeklestiriimistir. Ca-
ismada, siki gecmeyle mil ve gébegin montaji gerceklestirilip enine pim baglantisiyla da baglanti
gliclendirilmistir. Baglantinin gergeklesmesi icin devreye 6-10 bar arasinda bir hava basinci sevk
edilmistir. Bu calismayla, sanayide rahatlikla kullanilabilecek bir tertibat gelistirilip montaj hizinin
artmasli, zamandan tasarruf, iscilik masraflarinda disus gibi kazanimlar elde edilebilecektir.
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