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OzZET

Hidrolik gli¢ devre semalarinin gizimi ve olusturulan acgik ¢evrimli devrelerin ¢alismasinin simulasyonu
icin DrafSima adinda etkilesimli bir yazihm geligtirilmistir. Devre elemanlarinin standart grafik
sembolleri ISO 1219-1 (TS 1306) dan alinmis ve elemanlar islevlerine goére siniflandirilarak ilgili
basliklar altinda sembol kiitliphanesi olusturulmustur. Istenen akiskan giicii devresi, yazilimin
menulerinden elemanlar gorsel olarak segilerek olusturulmakta ve sema aciklayici notlar da eklenerek
kagida aktarilabilmektedir.

Acik cevrimli bir akigkan glci devresi olusturuldugunda, devrenin slrekli rejim simulasyonu
yapilabilmektedir. Olusturulan agik ¢evrimli sistemin davranisinin ekran Uzerinde kontroli ve devre
semas! Uzerinde gorsel olarak izlenmesi mumkin olmaktadir. Ayrica devrenin herhangi bir
noktasindaki basing degerine veya pistonlarin hizlarina kullanici tarafindan meniden alinan ilgili
6lcim elemanlari kullanilarak ulasilabilmektedir.

GIRIS
Bir hidrolik gli¢ sisteminin tasarimindan devreye alinmasina kadar 6 temel asamadan gegilmektedir
(1]

i. Sistemin yapacadi isin tanimlanmasi: Hidrolik gli¢ devresinin yapmasi gereken is tim
ayrintisi ile ve gerekli niimerik verilerle tanimlanir

ii. Devre semasinin cizimi: Gergeklestirilecek islem icin gereken devre, hidrolik devre
elemanlarini temsil eden semboller kullanilarak gizilir. Tasarimci devre elemanlarinin sembollerini ve
ayrintilh galisma prensiplerini bilmek zorundadir. Elemanlar borulari temsil eden gizgilerle birlestirilir.

iii. Calismanin similasyonu: Degisik yuk ve valf konumlarinda devrenin ¢alismasi incelenir.
Bu islem akigkanin takip edecegi yolun sembolik sema uzerinde izlenmesiyle yapilir. Beklenmedik bir
davranis gozlemlendiginde devre gereken diizenleme yapilarak yeniden c¢izilir. Zaman zaman, devre
tatmin edici bir sonug verene kadar defalarca c¢izilmek zorunda kalinabilir. Gerektiginde birden fazla
secenek kargsilastirilir,

iv. Devre elemanlarinin_secimi: Calisma kosullarina gére devre elemanlarinin 6zellikleri
(pompalarin kapasiteleri, silindirlerin ¢ap ve stroklari, basing valflerinin ayarlanacagi basing degerleri,
vb.) belirlenir. Ticari markalarin kataloglarindan kullanilacak eleman ve 6zellikleri saptanir.

v. Ayrintil_hesap ve kontrollerin _yapilmasi: Devre elemanlarinin tim o6zellikleri de
kullanilarak ayrintili hesaplar ve kontroller yapilir. Bazi durumlarda orijinal tasarimda kiglk
degisiklikler gerekebilir.

vi. Sistemin _kurulusu ve devreye alinmasi: Eldeki parga listesine ve devre semasina
uyularak sistem kurulur, ¢alistirilir ve sistemin 6ngéraldagu gibi ¢alisip calismadigi denenir.
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DrafSima yazilimi, bu asamalardan 6zellikle birinci ve ikincisinin (hidrolik glic devre semalarinin ¢gizimi
ve olusturulan acik cevrimli devrelerin simulasyonu) gerceklestirilmesi sirasinda tasarimciya kolaylk
ve tasarimda standardizasyon saglama amacina yénelik olarak gelistirilmistir. Program ayrica hidrolik
guc sistemleri ile ilgili egitim veren kuruluslara da yardimci olacak niteliktedir [2]. DrafSima Turkge ve
ingilizce kullanilabilmektedir.

Devre elemanlari sembollerle gosterildiginde dahi, hidrolik gl¢ devrelerinin ¢izimi zaman almaktadir.
Genellikle her defasinda gereken elemani yeniden c¢izmek yerine, CAD paketlerinin sembol
kutiphanesi Ozellikleri  kullaniimaktadir. Her eleman cizilip hazirlanmakta, istenen isimle
kaydedilmekte ve gerektiginde olusturulan bu kitliphaneye bagvurulmaktadir. Bu yéntem bir Bilgisayar
Destekli Tasarim (CAD) paketinin kullanimini zorunlu hale getirmektedir. CAD paketleri devrenin
olusturulmasi igin pratiklik saglamakta, ancak olusturulan devrenin galismasini kontrol etmek mimkin
olmamaktadir. Geligtirilen program herhangi bir CAD paketine gerek duymadan hidrolik gug
devrelerinin olusturulmasi ve simllasyonunu saglamaktadir.

Devre elemanlarinin standart grafik sembolleri 1ISO 1219-1 (TS 1306) dan alinmis ve elemanlar
islevlerine gore siniflandirilarak ilgili basliklar altinda sembol kiitiiphanesi olusturulmustur. istenen
akiskan gucu devresi, elemanlar bilgisayar ekrani tzerinde gorsel olarak secilerek ve istenen konuma
tasinarak olusturulabilmekte, olusturulan semalar agiklayici notlarda eklenerek kagida
aktarilabilmektedir. Ayrica gizilen devrenin diger programlara aktarilabilmesi igin bitmap formatinda
gérantli.  kaydetme olanagi da saglanmistir. Agik cevrimli  bir akigskan glcu devresi
olusturuldugunda,yaziim devrenin calismasini elemanlarin fonksiyonlarini yerine getirerek simile
edebilmektedir. Bu amagla akis kontrol valfleri durum degistirerek akis yolunu belirlemekte, pistonlar
ileri-geri hareket etmekte, basing kontrol valfleri verilen degere gore agilip kapanmakta, borularin rengi
tasidiklari akiskanin basincina gdre degismektedir. Akis kontrol valflerinin durumlari simulasyon
strecinde herhangi bir anda kullanici tarafindan degigtirilebilmekte veya basing sinyal hatlar
sayesinde devrenin istenen noktasindaki basin¢g durumuna goére yazilim tarafindan belirlenmektedir.
Sonug olarak istenen agik gevrimli sistemin siirekli rejim davraniginin gorsel olarak izlenmesi mimkin
olmaktadir. Devrenin herhangi bir noktasindaki basin¢ degerine veya pistonlarin hizlarina kullanici
tarafindan ilgili 6lgiim elemanlari kullanilarak ulagilabilmektedir.

Yazilim Visual Basic programlama dili kullanilarak gelistirilmistir. Kullanilacak elemanlarin sayisinda
herhangi bir sinirlama yoktur. Programin sembol kitiphanesi modiler bir yapiya sahip oldugu igin
yeni eleman sembolleri kolaylikla eklenebilmektedir.

PROGRAMIN YAPISI
Eleman se¢imi ve devre olugturulmasi

Devre elemanlari iglevlerine goére basliklar altinda toplanmistir. Her baslk igin ayr bir sayfa
hazirlanmis ve elemanlarin resimleri gorsel olarak segim yapilabilmesi igin sayfa Uzerine
yerlestiriimistir. “Elemanlar” (Components) menistinde “Pompalar’ (Pumps), “Eyleyiciler” (Actuators),
“Yoén Kontrol Valflari” (Directional Control Valves), “Basing Kontrol Valflar” (Pressure Control Valves),
“Akis Kontrol Valflar” (Flow Control Valves), “Aksesuarlar” (Accessories), “Yazi” (Text), “Boru” (Pipe)
basliklari yer almaktadir. Ayrica ara¢ gubugu Uzerinde de eleman gruplarinin bulundugu sayfalara
ulasim igin tuslar yer almaktadir. Sekil 1’de program ana penceresi ve ara¢ gubugu goériimektedir.

iigili sayfadan segilen eleman sembolii fare yardimiyla ekranda istenen pozisyona yerlestirilebilir.
Elemanin hareketi sirasinda imleg el resmi haline donismektedir. Yerlestiriimis bir sembolln yeri fare
yardimiyla surikle-birak ydntemi kullanilarak istenilen sekilde degistirilebilir. Devrelerin ¢iziminde
borular sadece yatay ve disey cizgiler olarak gosterildigi icin, elemanlarin birlestirme noktalarini ayni
hizada yerlestirmeye yardimci olacak sekilde ¢izim ekraninda “lzgara” (Grid) ve “Kenetleme” (Snap)
Ozellikleri bulunmaktadir.
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Sekil 1. Program ana penceresi

Yerlestirilen eleman sembolleri sadece sec¢im yapilan sayfadaki duruslariya sinirli kalmayip, “Dénduar”
(Rotate) ve “Aynala” (Mirror) tuslariyla devreye uygun istenen sekilde kullanilabilmektedir. Bunun igin
once "Kontrol" (Control) tusu ile birlikte elemanin Gzerine fare ile tiklanmakta ve eleman secilmektedir.
Secilen eleman sembollinin rengi kirmizi olarak degisip kullanici se¢imin yapildigi konusunda
uyariimaktadir. Daha sonra "Déndiur" ve/veya "Aynala" tuslari kullanilarak eleman sembolleri istenen
duruma getiriimektedir. Sekil 2’de farkli konumlarda yerlestiriimis emniyet valfleri gosterilmigtir. Bir
eleman sembolini silmek iginde, yine ayni sekilde sembol segilip "Sil" (Delete) tusuna basmak
yeterlidir.

W

[ e L

Sekil 2. Dondurilerek ve aynalanarak yerlestirilmis emniyet valfi
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Elemanlari birlestiren borular da fare yardimiyla dinamik olarak cizilebilmektedir. “Boru” tusu veya
menl maddesi segildikten sonra ekranda istenen noktaya fare ile tiklanarak cizim baslatiimakta,
baslatilan ¢izgi istenen sayida bdlimden olusabilmektedir. K&se noktalarina tiklanarak olusturulan
¢izgi farenin sag tusuna basildiginda sonlandiriimaktadir. Farkli borularin bir noktada birlesmesi veya
hattin bir noktada alt devrelere ayrilmasi gerektiginde; basitge bir borunun bitisinden baglayan diger
borunun ¢izimine baslanmakta, 6zel bir bagdlanti elemani gerekmemektedir. Ekranda kesigiyormus gibi
gérunen aslinda birlesmeyen hatlari belirtmek icinde sadece gorsel olarak ihtiya¢ duyulan koépri
elemani da mevcuttur. Borular arasindaki sureklilik ve akigkan gecisi sadece bir borunun baslangi¢
noktasi diger borunun bitis noktasiyla ¢akistiginda mimkiin olabilmektedir. Cizilen bir borunun Ustline
fare ile dokunarak boru secilebilir ve silinebilir. Borularin elemanlara baglandigi noktalar yakalamak
icin boru cizimlerinde fare hareketleri 1zgara tzerinde hareket edecek sekilde kisitlanmistir. Akigkan
tasiyan borularin haricinde devre Uzerinde istenen noktadaki basingla yon ve basing valflerini kontrol
etmek Uzere noktali gizgiyle temsil edilen sinyal hatlari da cizilebilmekte ve simulasyon igin
kullanilabilmektedir.

Kullanilan elemanlarla ilgili verilerin simulasyonda kullanilmak Uzere girilebilmesi icin ilgili eleman
sembollnin Uzerine farenin sag tusu ile tiklandiginda ilgili elemanin veri girisi sayfasina
ulasiimaktadir.

“Pompa” sayfasinda 6 alternatif bulunmaktadir. Motor baglantisi gizilmek istendiginde sayfadaki "Saft

solda” (Shaft at left) ve "Saft sagda” (Shaft at right) secenekleri kullanilabilir. Pompalarin debisi
girildiginde, similasyon sirasinda hatlardaki akiskan debisinin ve silindir hizlari hesaplanabilmektedir.

Pompalar

Pompalar

QI

[ Saft zolda [ Saft zagda

Sekil 3. Pompa segim sayfasi

Pompa 1
Kapaszite [l/min] :
| KAPAT |

Sekil 4. Pompalar icin kullanilan veri girisi sayfasi

“Eyleyiciler” (Actuators) sayfasinda silindirler ve hidrolik motorlar yer almaktadir. Silindirler igin
uygulanan kuvvet, silindir ve kol ¢api degerleri giriimektedir. Bu degerler sistemdeki basincin ve
silindirlerin hizlarinin hesaplanmasinda kullaniimaktadir. Sekil 5’te “Eyleyici” secim sayfasi, Sekil 6’da
ise silindirler i¢in veri girisi sayfasi gorilmektedir. Simllasyon aninda pistonlarin Gzerinde o anki hizlari
yazilarak kullaniciya gosterilmektedir.
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Sekil 5. Eyleyiciler igin segim sayfasi

Silindir 1 ]

Kuvvet (Gidish [kN]  [1 |
Kuvvet (Donis) [kN] [0 |
Pizton Capi [mm]
K.ol Capi [mm]

| KAPAT |

Sekil 6. Silindirler i¢in veri girisi sayfasi

Yo6n kontrol valfleri igin farkli segeneklerin olusturulabilecegi bir sayfa hazirlanmistir. Sekil 7°de yeralan
sayfanin kullanimiyla gesitli valfler elde edilebilmektedir. Oncelikle "Konum” (Position) kismindan valfin
ka¢ konumlu oldugu segilir. “Yol” (Ways) kismindan valfin ka¢ baglanti agzi oldugu belirlenir. Bu
secimler yapildiktan sonra sayfanin Ust kisminda segime uygun olarak bos bir valf resmi
olusur.Konum ve kumanda tipleri sayfadaki ilgili bolimlerden segim yapilarak belirlenir. “Kumanda”
kisminda valfleri kontrol etmek i¢in kullanilan c¢esitli seceneklerler yer almaktadir. Bu bélimde gdrulen
sag ve sol ok tuslariyla istenen segenege ulasilir ve fare ile Gzerine tiklanarak segilir. Valf semboliinin
Uzerinde istenen kisma yine fare ile tiklanarak yapilan segim valfe yerlestirilir. Valf konumlarinin
kumandasi igin segenekler Sekil 8'de gdsterilmistir. Valfin her pozisyonu igin yonler "Akis Ydnleri”’
(Spool Types) kismindan segilip istenen kutuya tiklamak suretiyle valf olusturulur. Sekil 9’da 3 yénlu, 4
baglanti agizli, elle konumlanan, serbest birakildiginda yay yardimiyla geri dénebilen bir valf, Sekil
10’da ise 2 yénlU 3 baglanti agizli, konum segimi basing uygulanarak yapilan, ve yay yardimiyla temel
pozisyonuna donen bir valf gérilmektedir. Simllasyon sirasinda elle kontrol edilen valflerin durumu
istenen konumun Uzerine tiklanarak degistirilir. Sinyal ¢izgileri sayesinde devrenin istenen
noktasindaki basing uygulanarak valflerin acilip kapanmasi da saglanabilmektedir. Bu sayede
otomatik olarak ¢alisan devrelerin de similasyonu mamkin olmaktadir.
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Sekil 7. Yon Kontrol Valfi Olusturma Sayfasi

A3

Sekil 8. Yén kontrol valfleri igin kullanilan kumanda tipleri

Yén Kontrol Valfieri K|
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Sekil 9. 4 Yollu 3 pozisyonlu yén kontrol valfinin olusturulmasi

Yén Kontrol Valfieri K|

T Spool Types |
- i T T‘
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Sekil 10. 3 Yollu 2 pozisyonlu yon kontrol valfinin olusturulmasi
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“Basing Kontrol Valfleri” (Pressure Control Valves) sayfasindan secgilmektedir. Basing kontrol valfleri
baglandii noktadan sinyal alarak acilip kapanabildidi gibi, baz tipler sinyal cizgileri sayesinde
devrenin istenen herhangi bir noktasindaki basing degerine gére de calisabilmektedir. Basing kontrol
valfleri icin veri sayfasinda agilma basincinin degeri girilmektedir. Program dizenli akis rejimi
varsaydigindan, similasyon esnasinda valfin tam ac¢ik veya tam kapali oldugu dusunulerek, yer aldidi
kol Gzerindeki bitin akisin bloke edildigi veya aktarildigi varsayiimaktadir. 9 tipte valfin yer aldigi
sayfa sekil 11 de gosterilmistir.

Basing Kontrol Valfleri ]

Walfler

B e e
EHEH IR

Sekil 11. Basing kontrol valfleri sayfasi

“Akis Kontrol Valfleri” (Flow Control Valves) icin hazirlanan sayfa da Sekil 12°de gosterilmektedir.

Akis Kontrol Valfleri x]
" Walfler
-o—teHEE =

YUKLE

—————————

~
N

Sekil 12. Akis kontrol valfleri sayfasi

Sekil 13’te hidrolik gui¢ devrelerinde kullanilan diger elemanlar igin hazirlanan sayfa gésterilmistir.

Aksesuarlar <]

" Akzesuarlar

A
b

Sl
OlBle]e

Sekil 13. Aksesuarlar sayfasi

Olusturulan devreler Gzerine istenen konumlarda yazilar eklenebilmektedir. Klglk bir yazi editéri
sayesinde eklenmek istenen yazinin fontu, biyukligu, italik veya alti gizili olmasi saglanabilmektedir.
Sekil 14 te yazilari dizenlemek icin kullanilan editér gosterilmistir.
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Su ana kadar anilan elemanlar ilgili sayfalardan secilip borularla birlestirildikten sonra, devrenin
istenen kismi buyutulip ekranda yakindan incelenebilir. “Blylt” (Zoom in) fonksiyonuyla goértnti her
seferinde ekranin merkezi yerinde kalacak sekilde %50 buyatilmekte, “Kigult” (Zoom Out) ile %50
kacultdimekte ve "Blyutme Penceresi” (Zoom Window) ile de pencere igerisine alinan bdlim, ekrani
kaplayacak sekilde goruntiye getirilebilmektedir.

Olusturulan devreler sayfaya antet te eklenerek kadida aktarilabilir. Yazihm A4 ve A3 ebatlarinda
kagitlari desteklemektedir. Karmasik ve blylk devrelerin istenen kisimlari veya tamami bir énceki
paragrafta belirtilen “Blyut” islemi ile istenen goériinti ekranda elde edildikten sonra “Cikti Al” (Print)
fonksiyonu ile kagit tizerinde elde edilebilir. Baskidan énce “On izleme” (Preview) dzelligiyle kagida
yerlesim kontrol edilebilir.

Yazi Editéri x]
Yaziy Girin Fontlar
Sualama Devresi Symbaol
Times Hew Homan
Wingdings
Marlett

Anal

Anal Tur ]
FOzelikler |
[T/ Undeslined % YUKLE
[T ftape
T Omek Yazi

Siralama Devresi

Sekil 14.Yaz editori

Olusturulan  devreler, programin 6zel formatinda dosyalar olarak kaydedilebilmekte ve
acilabilmektedir. Bunun yaninda programin ekran yakalama fonksiyonuyla ekrandaki gériinti bitmap
olarak kaydedilebilir veya kelime iglemcilere aktarilabilir.

Yukarida gorilen elemanlarin tamami programin iginde grafik fonksiyonlari kullanilarak cizilmekte
disaridan herhengi bir resim dosyasi transferi olmamaktadir. Cizgiler standart grafik fonksiyonlari
kullanilarak ¢izilmektedir. Programa yeni bir eleman ancak kaynak koduna eklenerek dahil edilebilir.
Bu islem moduler tasarimdan dolayi olduk¢a kolaydir. Elemanlari olugturan gizgilerin baslangi¢ bitig
noktalari dizilerde tutulmakta, yerlestirilen her eleman igcin sadece yerlestirme noktasi
kaydedilmektedir. Cizim alanina bu yerlestirme noktasi baz alinarak elemanin resmi gizilmektedir.

Simiilasyon

Simulasyon, kullanilan elemanlarin galisma esaslari, kullanici tarafindan girilen verileri ve birbirlerine
olan baglantilar dikkate alinarak gerceklestirilir. Simulasyon “Surekli” (Continuous) veya “Adim Adim”
(Step) izlenebilir. “Strekli” similasyonda hizi ayarlamak mimkidndir. “Adim Adim” izleme &zellikle
editim amach kullanimda 6nem kazanmaktadir. Bu Ozellik sayesinde beklendigi gibi calismayan
devrelerdeki baglanti veya mantik hatalari da daha kolay bulunabilir. “Basgla” (Start) tusuna
basildiginda basingl akigkan tasiyan hatlar kirmizi, donlis hatlari mavi olarak renk degistirmektedir.
Kullanici fare ile yon kontrol valflerinin istedigi konumuna tiklayabilmekte ve devrede olusan tepki
izlenebilmektedir. Simulasyon acgisindan herhangi bir eleman sayisi, yerlesim sirasi, baglanti sirasi
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gibi sinirlamalar yoktur. Borular istenen sayida alt kollara ayrilabilir. Simulasyon igin tek sinirlama
devrenin agik ¢evrimli olmasi, yani basing hattindan gelen akiskanin eyleyiciye ulastiktan sonra tekrar
eyleyiciden o6nceki ayni basing hattina girmemesidir. Dénis hattinin basing hattiyla karismasini
saglamak sadece Ozel durumlarda dénus hattinin 6zel bir yon kontrol valfine girmesiyle mumkin
olabilmektedir. Sekil 15 te similasyonundan bir an goérilen devrede, pistonun ¢ikisindaki akiskan
pistonu besleyen basing hattiyla birlesmektedir. Bu birlesme ancak yodn kontrol valfinin merkez
pozisyonu sekilde gorilen tipte oldugu zaman mumkiin olabilmektedir. Program eyleyici tarafindan
basing hattininin debisine eklenen akigkan miktarini hesaplayip silindirin hizini bu etkiye gore
hesaplayabilmektedir.

01 mis

———y

-t

Sekil 15. Eyleyicinin ¢ikisindan alinan donls hattinin basing hattiyla karismasi

Sekil 16 da iki silindirli bir siralama devresinin ¢alismasindan bir an gérilmektedir. Tanimlanan islem
Once birinci silindirin hareketini tamamlamasi, ardindan ikinci silindirin harekete baslamasi ve
operatérin mudahalesiyle her ikisinin beraberce geri ddnmesidir. Bu amagcla bir pompa, bir emniyet
vanasi, iki silindir, bir siralama vanasi, basing dlger, tank ve borulardan olusan sistem olusturulmustur.
Birinci silindirin ¢api ve ileri hareketi sirasinda Uzerine uygulanan kuvvet verilerine gore basing
hesaplanmis (1.27 bar), siralama valfinin agilma degderi bunun Uzerinde olacak sekilde (5 bar) ve
emniyet valfi 10 bar basingta agilacak sekilde ayarlanmistir. Sistem cgalistinildiginda yon kontrol valfi
orta pozisyondadir ve pompadan c¢ikan akiskan emniyet valfinden gecgerek tanka akmaktadir.
Dolayisiyla pompa cikisindaki basing, “Basing Olger’den 10 bar olarak okunmaktadir (Sekil 16a).
Kullanici yon kontrol valfinin sol konumunu tikladiginda silindir 1 0.085 m/s hizla ilerlemektedir. Bu
anda sistem basinci 1.27 bar olarak okunmaktadir. (Sekil 16b). Silindir hareketini tamamladiginda
sistemin basinci yukselmekte ve 5 bara ulastiginda siralama valfi agilarak silindir 2 hareketine
baslamaktadir. Bu durumda sistemin basinci siralama valfinin ayarlandigi deger olan 5 bar olarak
okunmaktadir. (Sekil 17a). Ikinci silindir de hareketini tamamladiginda sistemin basinci emniyet
valfinin agildig1 dedere kadar yukselmekte, emniyet valfi agilmakta ve akis tanka yonlendiriimektedir
(Sekil 17b). Silindirlerin galisma hizlari hareket bittikten sonra da takip edebilme agisindan ekranda
kalmaktadir. Yon kontrol valfinin sag konumunda ise iki silindir ayni anda geri ddnmektedir.
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Sekil 16. Siralama devresinin birinci ve ikinci gcalisma evresi
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Sekil 17. Siralama devresinin Gg¢lncl ve dordiinci ¢alisma evresi
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Sinyallerle ¢alisan yon kontrol valfleri iceren devrelerin similasyonu da yapilabilmektedir. Sekil 18 de
gorulen devrede pompa calistirildiginda iki silindir ayni anda ileri hareket etmekte, ardindan birinci
silindir geri donmekte; birinci silindirin dénust tamamlandiginda ikinci silindir de geri donmektedir.
Sistemdeki bitin yon kontrol valfleri sinyallerle yonetilmektedir. Bu sistemin davranisi ve silindirlerin
hareket siralamalari basing kontrol valflerinin ayarlanmis oldugu degerleri degistirmekle degistirilebilir.
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Sekil 18. Sinyal hatlarinin kontrol ettigi siralama devresi

Simiilasyon Algoritmasi

Similasyon algoritmasi 3 kisimdan olusmaktadir. Birinci algoritma simllasyon baglatildiginda butin
borularin baglandiklari elemanlari ve diger borulari kontrol ederek baglanti matrisi adi verilen bir
matris olusturmaktadir. Bu matriste borularin hangi elemanin hangi baglantisina birlestirildigi bilgisi yer
alir. ikinci algoritma sistemde basing artisina neden olacak silindir ve valflerin verilerini alarak kontrol
matrisi adinda ikinci bir matris olusturur. Bu matristeki degerler simulasyon aninda elemanlarin
durumlarindaki dedisikliklere goére surekli yenilenmektedir. Kontrol matrisi olusturulduktan sonra
pompalardan baslanarak akiskanin izleyecegi yol takip edilir. Bu yol izerinde bir eyleyici veya valfle
karsilagildiginda o elemanin basing degeri alinir ve o noktaya kadar karsilagilan basing degerleriyle
karsilastirilir. Eger sistem daha buiyilk bir basing degeriyle daha 6nce karsilagsmissa, baska bir deyisle
akiskanin basinci karsilasilan dederden ylksekse, bu eyleyiciye hareket verilir veya valf kontrol
edilebilir durumdaysa acik konuma getirilir. Uglincii kisim ise ikinci kisim tarafindan hareketi belirlenen
elemanlarin hareketinin gerceklestiriimesini ve borularin basin¢ degisikliginden kaynakh renk
degisimini saglar. Acilan her valften, harekete gegen her eyleyiciden sonra sistemin tamami ikinci
algoritma tarafindan tekrar kontrol edilir ve bu islemin neden oldugu butin degisiklikler kontrol
matrisine kaydedilir.

SONUG

Bir egitim paketi olarak DrafSima, standart hidrolik devre elemanlari kullanilarak belli bir amaca
yonelik hidrolik gl¢ devrelerinin olusturulmasinda kolaylik saglamakta ve elemanlarin 6zellikleriyle
birlikte girilen veriler de g6zoénine alarak simulasyonunu gergeklestirebilmektedir. Devrelerin
¢alismasinin ekranda izlenebilmesi, 6zellikle akigkan glcu devrelerinin tasarimi konusunda galisan
muhendislere, egitim veren kuruluslara ve bu konuyu 6drenmekte olanlara 6nemli bir kolaylik
sunmaktadir.
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