ODEV 6- ATOLYE VINCI TASARIMI

Asagidaki sekillere benzer bir atélye vinci tasarlayin. Verilen maddelere gére uygulamanizi gelistirin.

a)

b)
c)

d)
e)
f)

Vincin boom kismi (kaldirma kolu) teleskopik olacak. Yani kolun icinden mesafeyi uzatmak igin bir kol
daha gikacak. Yada farkl bir mekanizma ile bunu yapacak. Bu icteki kol distaki kola pim (demir mil) ile
sabitlenecek. Kaldirma silindiri ve pistonu gizilecek. Analizler montaj resmi Gizerinden yapilacak. Kol
yatay dururken piston sabitlenecek. O konumda analiz yapilacak.

Uc¢ kisimdan uygulanacak maksimum yiik 600 kgf olacak.

TUm Vincin agirhgi 100 kgf gegcmeyecek. En iyi tasarim emniyet siniri iginde en hafif olan tasarimdir.
Profillerin iglerini bosaltin. Makinanin toplam agirhigini gésterin.

internetten bulacaginiz hazir tasarimlari korsaniz kopyadir. Cizim asamalarinizi gésterin.

Once statik analiz yapin. Gerilmeleri gdsterin. Emniyet siniri 300 MPa olsun. Bu siniri gecmesin.

Daha sonra yorulma analizi yapin. Yani pargalarin dmrlerini bulun. Yikleme sekli R=0 (sifir tabanli)
olsun. Yani ¢cekip birakma seklinde yiki asiyor mus gibi disliniin. Sonugta yine oyledir. En diisik 6mre
sahip kisim hangi parcadir. Gosterin. Bunun icin 6.Hafta-B videsunu 6nce izleyin. Konuyu 6grenin. Ondan
sonra Yorulma analizine gegin.

Yorulma analizi yapabilmek igin kullandiginiz malzemenin S-N diyagrami olmasi gerekir. Celik
malzemelerin S-N diyagramlari Solidworks de konulmamis. Kendiniz bir diyagram bulup girebiliyorsaniz
girin. Yada Video da anlatildigi sekilde orda kullanilan Aliiminyum malzemeden yapilmis gibi kabul edip,
onun 6mur hesabini yapin. (Aliminyum kullanirsaniz vincin agirhgi 40 kg gegmesin).
















Analiz yaparken 6nce geometri ayri bir modiil olarak gizilir. Daha sonra hangi analiz yapilacaksa ona geometri
surliklenerek tasinir. Bu 6dev icin Transient structural analiz yeterli olacaktir. Modelde 4 tane cisim vardir.
Profillerin igleri bostur.
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Modeli Transient Structural tasidiktan sonra burada ilk yapacagimiz is Contact lari silmek olacaktir. Contactlar
statik analizde kullanilir ve oynamayan temas yiizeylerini kullanir. Burada Joint leri kullanacagiz. Oynak baglanti
demektir. Birbiri Gizerinde donen, kayan ylizey temaslarini gosterir. Burada 5 tane joint vardir. Govde yere
sabitlenir= Body-Ground>Fixed, Piston Silindirin iginde kayar =Body-Body>Translational, Boom Govdeye
donebilir baglanmali=Body-Body>Revoluate, Piston kolu Booma donebilir baglanmali=Body-
Body>Revoluate,Silindir gévdeye ddnebilir sabitlenmeli =Body-Body>Revoluate.

Jointleri dogru olusturdugunuzu kontrol ederken soldaki ekrandan bir joint tiklayin (6rnek: Translational-silindir
to piston tiklandi) Ustteki ekrandan “Body Views” tiklayin. Sag tarafta iki tane kiigiik ekran olusacaktir. Burada
birbirine temas eden yiizeyleri gosterir. iki yiizeyide dogru gériiyorsaniz joint tamam demektir.
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Jointleri olusturduktan sonra mekanizmanin hareketlerini “Configure” butonun kullanarak gorebiliriz. Ornegin
Translational Joint sectikten sonra Configure butonuna tiklayip mouse ile x eksenini siriklersek sistemin
hareketinin nasil oldugunu goérebiliriz.
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Daha sonra sinir sartlarini (dis etkileri) vermeye gegebiliriz (Transient CS yazan yer). Burada ilk olarak Analysis
Settings kismindan dinamik ¢6zimi hangi zaman araliginda kag saniye slreyle ¢oziilecegini belirlemeliyiz. Step
End Time=10 s slreyle sistemin galisagini belirtir. Yani saniyede 50 mm ilerlerse 10 saniyede piston 500 mm
ilerleyecektir. C6zim bu aralikta olacak. Her bir zaman araligi igin Initial time step=0.01 saniye, Min. Time step
=0.01 saniye ve Max time step =0.05 saniye ayarlanmistir. Bu ayarlarla ¢6ziim 1-2 saat stirmektedir. Daha sonra
Boom’un ug kismina Bearing Load =20000 N uygulandi. Bearing Load dénebilen yiik baglantisi demektir. Yani kol

yukseldikca yik hep asagi bakacak.
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Daha sonra Pistona hiz verelim. Pistonun hizi 50 mm/s olsun. Bu hiz altinda ne kadar kuvvet uygulamak gerekir
onu bulalim. Aslinda hiz yerine kuvvet uygulansa daha iyi olur. Fakat ne kadar kuvvet uygulamamiz gerektigini
bilemedigimiz igin dnce boyle deniyoruz. Bunun igin Transient-CS yazan yere sag tusa tiklayip “Joint-Load”
uyguluyoruz. Details ekranindan Translational-Silindir to Piston segiyoruz. Type kismindan Velocity (hiz)
segiyoruz. Magnitude (biyuklik) kismindan -50 mm/s giriyoruz. X baktigi yone dikkat edin. Eksi isareti ona gore
verildi.
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Daha sonra Solution (¢6ziim) gegiyoruz. Uzerinde sag tusa tiklayip 3 tane kismi ayarliyoruz. Joint probe (baglanti
yerinden 6l¢iim okuma) dan Translational Joint seciyoruz ve buradaki X ekseni dogrultusundaki total force
okuyacagiz. Pistona uygulanmasi gereken kuvveti okuyacagiz.
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Daha sonra Solve (¢6zlime ) geciyoruz. 1-2 saat slrebilir. Maksimum Von Mises gerilmelerini okuyoruz.
Animasyonla hareket ettirip gerilmelerin agiya bagl nasil degistigini gériyoruz. Burada piston hizini sabit
verdigimiz icin hareket sallantilidili (dalgah) bir hareket ¢ikti. Aslinda kuvvet uygulasak bu durumda giic yetmedig
yerde hizini yavaslatirdi daha gergekgi bir analiz olurdu. Von Mises gerilmeleri bu analiz icin 300 Mpa civarinda
ciktr.
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Malzemenin kirilip kirllmadigin anlamak igin Safety Factor (Glvenlik faktér) ne bakmaliyiz. Eger degisik acilarda 1
altinda gikiyorsa kirilyor demektir. Burada bu ving 2 tonluk ylki tasimiyor. Bu tasarima gore yik azaltiimali.



| File Edit View Units Tools Help H @ | isowe ~ @ (@~ B orkshest iy
FAVR- SO TR @SR s aaRns| O
|

|

B Show Vertices  §%Wireframe | 10 Edge Coloring = £~ A+ A~ A~ A= A || MlThicken Annotations TShow Mesh 4 Show Coordinate Systems

Result 1.0 (True Scale) - @ B~ | [ | [2)Probe
Qutline 2
T y— C: Transient Structural
*: Slncir * | safety Factor
| @ Pston Type: Safety Fact
/2 Coordiate Systems Type: Sofety Factor 1440
=B Connections 20,04.2014 0:01
Joints
A Mesh 15 Max
B /@] Transient (C5)
Initial Conditions 10
/7 Analysis Settings 5
(:i' Bearing Load 0,76169 Min
/8 Joint - Velodity 2
B Solution (C6)
4] solution Information
M Equivalent Stress
=] Stress Tool
- A safety Factor
8 Joint Probe v
Y
Details of "Safety Factor”
=) scope ~ .
Scoping Method | Geometry selection @
Geometry |AII Bodies
- —
Type Safety Factor
By Time Geometry 4 Print Preview ), Report Preview,/ |
Display Time Last
Calculate Time Histary | Yes Tabular Data
dentifier Animation | B | 1] 5 Frames v 105ec - | Ig 3ap Time [s] [[¥ Minimum [[¥” Maximum
E | animator | W [ 11| @ 55| o 20 [, [Timels [ M [
ppressed Nao 12< |
= tion Point Results 33 &
Display Option | Averaged [ 1 | [SAREs Uae-o &
= Results 35 1035 076034 15,
Minimim [1 002 v M Graph EAUSE L ik b
Press F1 for Help ‘@ 1 Message ‘No Selection |Matr|.: (mm, t, N, 5, mV, mA) Degrees rad/s Celsius S

sil - Micros. @

Pistona gelen kuvveti bulmak icin Joint Probe dan bakiyoruz. inceledigimizde Maksimum yiik 93631 N ¢ikmis.
Details ekranindan gorebiliriz. Buna gore hizi da 50 mm/s olursa Gerekli motor giicii P=F.v den P=93621 N* 0.05
m/s = 4681 Watt olur. Buda 4,6 kW demektir.
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