ekanik Sistemler ve Elem

L ek2i |

L e kli |

L ekl
L e k3i |



GKRKK

xKezakl ama Si stemler.i

xVi dal e Mi | SIi steml er |

x Rulmanlar

x Kamlar

xKaykdsnak Mekani zmal ar e
xDi1 F1 11 er

xRed¢gktorl er

xHar moni k Redg¢kt Or

x Grashof Teoremi



Kézakl

SI steml er i
Bi |l yel | S

A) Kézakl ama
1) Doj rusal
2)Profil-Ray Bilyeli Sistemler
3) Kérl angeée-

Def or masyon

Hassasi yet

Bakéméendan
Bakéméndan Kar keéel a

He z

ama Si1 s

Kézakl é
Bakéménda



Kézakl ama Si

A) Kézakl ama Si stemler. ¢ e
1) Dojrusal Bi |l yel | Si steml er

X OlulFturul an hareketyel dgzmnkekirelt iene
Xx Ancak kontak tipi i ncel endi Lindeknakt &
Xx Byl e Dbirwne¢ki Ktagpmismt esi del ¢kt ¢r

L e k5i | L e k6i |



Kézakl ama Si

A) Kézakl ama Si stemler. ¢ e

2)Profil-Ray Bilyeli Sistemler
x Prof il rayl ar én belkiamlail | a1 dell greil red
x Bu kanal | -eri si ndeddla e-keek teadmars by.d z

X Bunedenlesisteminy ¢ k kapasitesi. daha bg¢ye¢ektor

L e k8 I



Kézakl ama Si

A) Kézakl ama Si stemler. ¢ e
3)Kérl angé- Kézakl e Sistemler

x Silindirik d° ner el emanl arl a bir d¢gzlem ¢zer
Xx Ol duk¢s¢lhsek temas d&lrane
Xx Maksi mum y¢k kd@ma<£iltmedi meé unur.

\

L eklD I
L e kit |



Kézakl ama Si

B) Def ormasyon Bakéméndan
Yiik

4 Enlangc Eazaklar %

Profil Ravh Eazaklar

Limmeer Bilvah Rulmanlar

Deformasyon
L ekl |



C) Hassasi yet

Yiik Kapasitesi =
A Loy
=S

Enlangic Eazaklar

Profil Ravh Eazaklar

L RR T

E Lineer Bilvah Rulmanlar

>

. o s H1@Ssasiyet

Kézakl

Bakémeéndan

ama Si

Kapasite ba
hassasi yet
ul all el abil e
kapasiteye Ker | a

kézahktl de mprfih n
rayl e e bsos blazak
lineer bilyeli rulmanlar

I 1l e ul al el ér



Kézakl ama Si

D) Hez Bakéméndan Kar kél akt

Lineer Bilyahlar

Rﬂ}’]l Kizaklar “
Kurlangic Kizaklar

*ﬂ*

2 3 5

L e kl# |




Vidal e Mi I S

x Bu sistemler mekani k s¢r¢gcye ol arak ' d
x Dai resel har eketi dolLrusal hareket e
x Mil ¢zerine a-¢€el mél vida yuvalareée s
hatve (vida ademgegr kakllael °1t el e me

y

L e kib |




Vi dal é

Mi |

x Fo Eksenel Kuvyvet
x Ft ; tevr esel Kuvvet
x Fn : Normal Tepki Kuvveti
x R : S¢rtéenme Kuvveti
Fa
X
Fy
h
R
Y
T[dz
_h
tgam_

L e klb |

(S

m




Vidal e Mi I S

tgul.= h/pi.d ,

tgUul = F,/F,
O halde;

F./F. = h/pi.d ,

F. = h.F./pi.d ,

Somun -evir me
Momenti (Ms);

Ms =Kk .d,/2
Surtinmesiz Ms= h.F./2.pi

L e ki |




Vidal e Mi I S

tg(Uh + 1) = F/Fo

Somun -evirme Mo
Ms =K .d,/2
Ms =k.tg(UW, +]).d./2

Sistem F. y¢kalt éendaglik en
a- eés eddalaahy @ nye® n ¢ rbid e
moment d o L awe bu moment

S ¢ I t ¢ momentini yenerse somun
d° neDol ay edoblgkdj a helis
eli mi wvee s¢érteéenmeese
ball &tdbokaj L ar t é
surtunmel Uy, 01

L e k1B |




r nek

A K a] édisterkde ar a b ddhmmmsaniye h & zhhreket etmesi istenmektedi
¢, Z er etkn eden F=1500 Nt O kuuvkti yenmesi gerekmektedir. Sistem bir
tahrik edilmektedir. DC motordan arabaya mekanik hareketi aktarmak i - d in
ve sonsuz vida mil-somun ikili sistemlerik ul | a n.®C maok + & kmilime b a
di we vida miline b a ] Kasmak ise 55 d i sa&hiptir. Sonsuz vida-somun ikilisi
A4mm, vida mil - a 2@ mod dSistemdeki s ¢ r t ¢ n nienbl @dilmesi halinde D
devrini(devir/dakika) ve ¢, r e t merekan torku (Nm)h e s a p | .8y dunurada s
motorun g ¢, ¢ ¢(MWatt) bulunuz.

/— Kavis kasnak
/— Vidali mil

; (o) (o)
MAMMNNAN NN

Araba

MOTOR

—
K

L e kib |




F. = h.F./pi.d ,=0,004.1500/(pi.0,02)=95,493 Nt
Ms =F .d,/2 = 95,493.0,02/2 = 0,955 Nm
N=T,/T,=11/55=0,2

N, =V/h=50/4=12,5d/s

M, ..., =Ms.N =0,955.0,2 = 0,191 Nm

N =N IN = 12,5/0,2 = 62,5 dis = 3750 d/dak

Pootor = 2:PI-M oior - Nmotor /60 = 75 Watt

Sall amas e

Pyosa = F.V = 1500.0.05 = 75 Watt




L e k20D |

RULMANLAR

Kafes
Doéner Eleman
(Bilye)

ic Bilezik

Dis Bilezik

A) Bilyeli Rulmanlar
BilMa kar al €
C)Rulman Teorisi
DEII delLer
EYRul man



Eksensel Bilyeli Rulman

RULMANLAR

A)Bilyeli Rulmanlar:

Bilyeli Rulman Oynak Bilyeli Rulman Efik Bilyeli Rul ma

denilmekte
Eksens
ger eke
Bl TE | e
arada ise bilyel
bulunur. Yuva ve

L e ko | Le kB | avr
Piyasadakien ucuz , en Bu rul manl arda i kiBuUsayrud majnlyag vdairjdeerrtﬁi(b
yaygén kulénanémBuoftahman!l arén en 9% fd@na foazzeja jgkisengeh g F'Er'
basit r ul man tipi dbo.yuk-a wekskhisel al@dK&ymdKkgleskde 1 - v
bilezikteki bilgyekosgnjkadmasana) Pmlsaakdéderindeki big
ol duj birniktai n etmeleridir . B°yl ece ka¥itfithaintrl erine g°re
eksensel y¢k al gelenrhoment reémana simetrik olacak 3
Orta be¢yeckl ¢ktekakehmamerikao!l ur vedi Il miklerdir. Eksensy§
motorl arénda buhasar & ub mabumadeur unk &ayasei t el eri  bu
kull anél ér. zamanda montaj hat&mMasemd&hare ile

kaynaklanabilecek eksen artmaktader. Bu

kaymal aréné da komyams &jc&ksieke - al éx

eder . hassasiyetleri ol maséedeéer.



RULMANLAR

Eksensel

B) Makaral e Rul manl ar

Silindir Makar aPen®lg| Makar al € RUKIWWiPk Makaral e Rul ma

L e k2b P L e k2b | L e kair | 3 :
¢Cok y¢kseky¢rkadyabk af éarl tyginkda - allekawd |G&K elyi | ezi ki egd rnedkeekcl e
takémal aréna kaveéeksensel donmelévél@amearkoni k ol anguy urlunamad
eksensel yg¢k verdikleri i-in k&Ppnikzeyukdaneén I - peygdiekKe
t aKéyamé&ksdnselr . moment al mazl ar. il egdkil ed diekii - i z gdarbefetine

y°nde kaymal araumgsdadbu r ul man KuWMmanelsgrindesigbicleyige
ederl er. Bu °zefrbuikaneimabilezijiak&Kkegakr kgkanhde
genl ekmel erden kBapmpeanklVghkhagn yaratté]jé ejime uyum
kKaft uzamaséné &ampbanse

et mek a-éséndan °nemlidir.



RULMANLAR

C)Rulman Teorisi:

Rul mateneinprensibi sabit bir  af t ear esi°meee vr er
Faf g zdeysi¢g r t ¢ n miaimizeretme ¢ zerkinreul mul t u

Teorik olarak bir y ¢ z e yudaglanan bilye, teker vs. sonsuz
sertlikte olsa, yani h i esnemeyecek olsay ¢ z geyd © n e n
nesne ar aséded&agr t ;oumAncakd °© n @asnenin

y ¢ kal t e rodlia bir miktar esneyerek dokunma

y ¢z eyiynadses € | ankédena sle hareket d ° n mee
kayma ile birlikte ol u.l Burise s ¢ r t ¢ n meygana
getirir . Rulmanlar s © xkonusu bu s ¢ r t ¢ namatyak
amateggel i Ftirdi !l millerdir




RULMANLAR

D) EFdelLer Dinami k Y¢k:

Radyal ve eksensely ¢ k| @d ium t ub idlu €kukwet rulman °© mr ¢ n ¢
belirleyen ana etkendir.

Bi | ekuwete ruman | i t er a tog kd¢erldedanamik y ¢ k
(P) denilmektedir vef or m¢ | ¢

PIN=F. cos (N t+ R ( N

sinfcos NdelLerd elrmanéeén a7
tipine ve b ¢y ¢ k| glegadeel i i r £
ve bunlar ruman k at al oXweida B
k at s a gladk gerilié. B° y |;e c e o3
P=X.F. +Y .F,
belli bir b k | agl d =
E L eFt belli bir b ¢y ¢ alltéenn d a N
ise ikinci terim O kabul edilir ve F,LJF
for mgl

L e k3D |

P=X.F, ekl ine d°ner.




D) EFdelLer Dinami k Y¢k:
F, d e L erdkkatenal € a € p n ma yise giselkatalogda ver i | mi |
olan oe 0 k a t s deybelislenir .
EL eR/F, >eise P=X.F+Y.F, form¢gl ¢ kull a

EL eR/F, <eise

RULMANLAR

P=X .F.

for mel ¢

kul | an



RULMANLAR

E) Rul man ¥mr ¢:

Mil yon devir cinsipnden rul man °mr g

L,,= (C/P)P

C Newton cinsinden di namiKk
P Newton cinsinden dinamiKk
P Bu delLer bilyeli rul manl ar
makaral & rul manl ar i -in i se



KAMLAR

L e k31 |

Kamme k a ni z dagdsed hageketi d o L r tharekdéte d °© n ¢ | tnmperkeam i
me k a ni z deadaigeselehareketi d o ' r tharekdte d °© n ¢ | .t Ancak, lrareketin
halinde kamme k ani z ma $ égyalur.



KAMLAR

E

2 |2

- 9

© O

>
id

%g




KAMLAR

Genel ol arak kam tasar
Zzaman | -eri sinde 1zl eyec
bul undurul arak tasarem vy

'zl eyl cinin 1 z|l eyecell
ekseninde olulturdulu elr.i
senefl ander el éer :
1. Bekleme-hareket-bekleme:BHB
2.Bekleme-hareket:BH

3.Hareket: H




KAMLAR

‘
I

,/ f_\
Bekleme ;f Bekleme

/ ~a— ]

-é 2t g
BHB S i BH
Hareket

N

on o

L e k36 |

H

L e k3i7 |



KAMLAR

Harcket egrisi

L e k3B |



Kay-BEeasnak Meka

Kayél kasnak mekanizmasénda hareket,
ol duk-a esnek olan bir kayél én yardemeéy
araséndaki s¢¢rtéenme °neml bir r ol oynar
Kayél kasnak mekanizmasénda hareket, Kk
s¢rtée¢nme yolu i11le 1 1letil mektedir S¢rteéen
bastéreél mase, yani bir F basma kuvvetinin

I e k3B |



Kay-BEmsnak Meka

Avantajl ar ée;

xBasit Dbir mekanmazimay eotlid uollud uk--ian ucu

XxBirbirlerinden uzakta i ki mi |l ar asé
yapabilirler.

x Kayel esnek mal zenederelyeapé lkaeall e lia-ri
s°n¢egml er

X Ani yé¢k begyeéemel ebimiemhieyentezel e man
yapatr.



Kay-E&snak

Dezavantajl ar e;

x Kayel ve kasnak araséndaki keée
orané el de edil emez.

x Hareketin iletimi 1 -in kayel é
basma kuvveti de miller ve ya

x Kayelta zamanl a gevleme ol abi

yapel mal edeéer.

Me k a



d)

Kay-BEmsnak Meka

L e k4D |

h)

Konstrg¢gksi yonl

a) D¢z kayel ka
b) ¢apraz mekani
c) Yare -apraz
d) Y°n deli |t
e) ¢ok kasnakl

f) Kademeli mekanizma
g) Konik mekanizma
h) Ger gi kasnak



Kay-E&snak




DKk LKLER

L e kdB |

L e k44 |

L e k4p |

A)Eksenleri B)Eksenleri  C)Eksenleri D)ﬁfgﬁet\

Paralel ¢ a k e ' a nParalel Di 1 1 |

Di Il 1 I erDi Il 11 e®@mayanve
¢takéel mayan
Di 111 er




