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MEKANIZMA TEKNIGI (10. Hafta)

Ornek Mekanizma Sonuclarinin Ansys Céziimii ile Karsilastirilmasi

Yapilan analitik ¢oziimler ile Ansys sonuglarinin birbirini dogrulamasi i¢in bazi noktalara dikkat etmemiz gerekir. Bunlar
sunlardir;

a) 2 nolu motorun bagli oldugu ¢ubugun agirlik merkezinin mesnet noktasinda (A noktasi) olmasi icin teker olarak ¢izilmis
ve ¢ikarilan mafsal deligi agirlik merkezinin yerini degistirmemesi igin karsi tarafada bosluk agilmistir.

b) Parcalar1 birbirine baglayan mafsal noktalarina konulacak pimler Atalet kuvvetlerini etkileyecegi i¢in bunlar ¢izilmemistir.
Ansys'de bunlar ¢izilmese de Joint (mafsal) baglantis1 yapilabilmektedir.

¢) Analitik ¢6ziimde kullanilacak olan degerler (kiitle ve kiitlesel atalet momentler) Ansys denemesindeki degerler ile ayni
olmast gerektiginde, Ansys ¢izimi 6nce yapilip bu degerler alinmig ve oradan alinan degerler analitik ¢6ziimde kullanilmistir.

Buna gore geometrik ¢izim, kinematik (hiz ve ivme hesaplamalari) ve kinetik analizler (kuvvet ve moment hesaplamalar1)
asagida verilmistir.

Konum Bilgilerinin Dogrulanmasi

Mekanizmanin tasariminda her bir elemanin boyu, sase lizerindeki mesnet noktalarinin arasi ilk tasarimda zaten bilinmesi
gereken degerlerdir. Ayrica motorun bagli oldugu 2 nolu elemanin agisida bilinir. Ciinkii gercek bir sistemde mekanizmanin
hangi konumda oldugunu bimek i¢in en az bir ¢ubuk iizerine konum 6lger konulmali. Eger motor olarak A noktasina step
motor yada servo motor baglanirsa zaten her ag¢inin konumu bilinecektir. Geriye kalan sadece 3 ve 4 nolu gubuklarin
acilarinin bulunmasi kalacaktir. Eksik bir bilgi yoksa Geometrik ¢izim zaten bize bu iki elemanin agisini verecektir. Sonuglar
asagidaki gibidir.

Hareketli bir sistemi analiz edecegimizden ve tizerindeki kuvvetleride bulacagimizdan Ansys'de "Transient Structural” analiz
modiiliinii kullanacagiz. Eger sadece hiz ve ivmeleri (kinematik analiz) yapacak olsaydik "Rigid Dynamics" analizi
kullanabilirdik.

Engineering Data kisminda seg¢ili olan malzeme varsayilan olarak konulan "Structural Steel" (Yapi ¢eligi) olan malzemedir.
Ozelliklerinden bizi ilgilendiren tek 6zelligi yogunlugudur (7860 kg/m3). Buda kiitle ve atalet kuvvetlerini etkileyecektir.
Diger dzellikleri mukavemet hesabi yapilirsa 6n plana ¢ikacaktir.
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Geometri kismina gecip Design Modeller programinda mekanizmamizin seklini ¢izelim. Tasarim agsamasinda bilinen
degerleri kullandigimizda asagidaki gibi bir geometri ortaya ¢ikacaktir.
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Buna gore 3 ve 4 nolu elemanlarin x ile yaptig1 agilar1 dl¢tiigtimiizde asagidaki sonuglar ¢ikar.

Buna gore 3 nolu elemanin agisi (209,38-180=29,38), 4 nolu elamanin agis1 (180+110,75=290,75) olur. Toplu karsilagtirmali
sonuglar agagidadir.

Analitik Sonuglar Ansys Sonuglari
T (Y T3 T T 7 3 7
(br ) 400 mm 100 mm 300 mm 250 mm 400 mm 100 mm 300 mm 250 mm
oy,
( 0 ) 180° 60° 29° 291° 180° 60° 29,38° 290,75°
acl

Hiz ve ivme Sonuclarinin Dogrulanmasi

Ansys'de Hiz ve ivmeleri gorebilmek icin sistemi hareketlendirmemiz gerekir. Bunun i¢in mekanizmay: gercek
goriiniimiinde ¢izmeye ¢alisalim. Bu amagla farkli Skecthlerde (2B lu ¢izim diizlemleri) parcalar ¢izip Kati modellerini
olugturalim.
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Model kismina gegip analiz ayarlarmi yapalim. Oncelikle Contact lar1 kaldiralim (Mafsallarda siirtinme vs olmayacak).
Ardindan pargalar1 birbirine baglamak i¢in Joint leri kullanalim. A ve D noktalarindan Body-Ground-Revolute baglantisini,
B ve C noktalarindan ise Body-Body-Rovolute baglantisin1 olusturalim. Boylece A ve D noktlarindan mekanizmay1 Sase
iizerine baglamis olacagiz ve orada donecektir.

Project
Bl G Model (A4) ) (
EI ----- ﬁ Geometry N
; gy @ Parca2
| 1 Parca3
6 dé Solution | -1 Duplicate All Analyses (Beta) -4 ] F_"araq'
B, ,«!\ Coordinate Systems
7| @ Resuts |(¥) Editin Read-Only Mode... e Connections
Transient| 23 puplicate E| ----- Joints
Transfer Data From New 5 -ffl\ Revolute - Ground To Parca2
A R @ Revolute - Ground To Parcad
@ Revolute - Parca2 To Parca3
# Update 1 [ @ Revolute - Parca4 To Parca3 D

Baglantilar1 dogru attifimizi kontrol etmek igin Tekeri saseye bagladigimiz Jointi se¢ip Configure yazan diigmeye
tiklayalim. Ardindan Joint {izerinde olugan dondiirme yayindan tutup mekanizmay1 ¢evirelim. Bu sekilde hareketleri kontrol
edip istedigimiz sekilde doniiyorsa mafsallari (joint) diizgiin atmisiz demektir.
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Analizde mukavemet hesabi yapmayacagimiz igin pargalart Rigid kabul edebiliriz. Sonugta parcalar {izerinde olusan hiz,
ivme ve momentleri inceleyecegiz. Parcalari Rigid (sekli degigsmez, esnemez) yapmak i¢in Mechanical ekraninda iken
Geometri kismindan pargay1 segip




Karabiik Universitesi, MUhendiSlik FAKIIESI........o..cvveriereeisssiseeseeesseesessssessssesssssssessssssssssssssesssssssessessssnsenens www.lbrahimCayiroglu.com

Duttane

E‘nn Name -
| B Project

| = 4 Model (A4)

-
B

-5 @ Pyt
¥ g Coordnale Spsieres
= _% Cormectars

= A e

= (-’? Resohe - Groond To Parcal

rio|e

Derads of "Parca2” :
|+ Graphicy Properties

|~ Defwituin

| Suzpraates Ll

O Fetx
Stitness Behmioe
| | Betwrencs Tempetatuse | By Emwanment

= Materid
Lasgreeem Struthural Steed
* Soundng Box
|+ Properties
|+ Statusics

Motorun baglandigi 2 numaral pargaya 3 tur/sn (0,=18,849 rd/sn) lik donme hiz1 verdigimizde diger 3 ve 4 nolu pargalarin
acisal hiz ve ivmelerini bulalim. 1 saniye siiresince analizi yapalim ve bu esnada 3 kez fotografin ¢ekildigi konumdan
gegecektir. Hareketin baglangic agamalarinda sonuglar tam dogru g¢ikmayacaktir. Hizlanma esnasinda olusan ataletsel
salimimlar hareketin diizenli olugmasini engeller. Bu nedenle siirekli ayn1 degerlerin olustugu ana kadar donme verilmelidir.
Burada 3 kez donecegi i¢in ona gore sonuglar inceleyelim.

Hareketi verecegimiz A noktasindaki Joint i Transient kisma siiriikleyelim. Buradan motora 18,849 rd/s lik hiz1 verelim.
Analiz ayarlarin1 yaparken Zaman (time) vererek degil Altadim sayisint (Substeps) vererek ka¢ adimlik ¢6ziim yapacagini
belirleyelim. Burada bir saniye 108 adim girildi. Boylece bir turluk donmeyi 36 alt adimda ¢dzmiis olacaktir. 36, 72 ve 108
adimlik ¢6ziim noktalar1 bize mekanizmanin fotografini ¢ektigimiz konumlari gosterecektir.
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Hiz igin elde edilen sonuglarin grafikleri asagidaki sekildedir. 3 nolu parganin agisal hiz grafigi asagidaki gibidir. 37,72 ve
108 adimlardaki hiz degerlerine bakacak olursak 72 ve 108 adimlarda hiz rejim durumuna (degismeyen duruma) ulagmis
demektir. Buna gore 3 nolu elemanin agisal hizi @3=-23,771 rd/sn
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4 nolu parcanin hiz grafigi ve sonuglar1 asagidaki sekildedir. Benzer sekilde 72 ve 108. adimlarda sonuglar ayni ¢ikmig
hareket rejim durumuna ulagmistir. Buna 4 nolu par¢anin agisal izt ©,=-8,8261 rd/sn ¢ikmustir.
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Agisal ivme sonuglart ise 3 nolu eleman i¢in a3=66,502 rd/sn®, 4 nolu eleman igin ise a,=-97,079 rd/sn® olmustur. Sirasiyla
grafikler ve ¢ikan sonuclar asagidadir.
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