BOLUM 10.

SALINIMLI VE TiTRESIMLI
KONVEYORLER

10.1. GIRiS

Bir salinimli konveydr (Sekil 10.1) baslica su pargalardan meydana gelir: (1) tekne, (2) ¢ubuk,
makara veya bilyali destekleri ya da tekne icin aski diizeni, (3) dondiirme sistemi ve tekne ile
sistemi birbirince bagliyan (4) krank mekanizmasi.

Dondiirme sistemi tekneye gidis gelis hareketi verir. Tekne gidip geldikge, malzeme istenen
noktada ona doldurulur. Malzeme, siirtiinme yoluyla tekneden kinetik enerji alir ve teknenin
her stokunda bir tagima hareketi yapar. Boylece, yiik bosaltma ucuna dogru adim adim ilerler.
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Sekil 10.1 Salinimli konveyoriin sematik ve kinematik diyagrami

Yikiin ileri dogru hareketi, ancak gidip gelen teknenin malzeme {iizerinde dogurdugu
stirtiinme kuvvetleri, teknenin ileri hareketinde daha yiiksek oldugu zaman miimkiindiir. Bu,
bir ya da iki yolla gerceklestirilebilir:

e Tekne, uzun ekseni dogrultusunda (bilya ve rulo destekler i¢in Sekil 10.1a), tizerindeki
yiik basinci sabit kalacak, ancak kinematik kuvvetler ileri ve geri hareketler i¢in farkl
olacak bi¢cimde hareket eder (Sekil 10.2a). Bu durum; siirtiinme kuvvetini, teknenin
ileri geri stoklarinda degisik olmasina neden olur.

e Tekne diisey diizlemde, konveyoOriin boyuna ekseni ile ¢akismayan bir parabolik
yoriinge boyunca hareket edecek bicimde yapilir (Sekil 10.2b). Kinematik kuvvetler,
her iki yondeki hareket icin esit iken tekne iizerindeki yiik basinci ve dolayisiyla
stirtiinme kuvvetlerinin yiik iizerindeki etkisi ileri-geri stroklar i¢in degisik olur.

(a) (b)

Sekil 10.2 Salinimli konveyor gesitleri

Boyuna bilesen yiikiin bir dogrultudaki hareketini kolaylastirilip 6biir dogrultudaki hareketini
engellediginden; tekneye bir egim verilerek yiik, tek dogrultuda hareket ettirilir. Ancak,
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egimli konveyorler yatay olanlardan daha seyrek kullanilirlar. Boylece tekne yoriingesinin
boyuna eksenle ¢akisip ¢akismadigina bagl olarak; salinimli konveyorler, tekne iizerindeki
ylk basinci sabit ya da degisken diye ayrilir.

Salimimli konveydrler genellikle kisa uzakliklar veya orta tasima kapasitelerinde kullanirlar.
Baglica stiinliikleri basitlikleridir. Konveydriin kendisi, herhangi bir mekanik pargasi
olmayan bir teknedir. Yalmizca ¢alistirma birimi karmasiktir ve bakim ister. Salinimhi
konveyorler yiiksek sicakliklara isitilmig yiikleri tagimaya elverislidirler ve yiik teknenin,
herhangi bir noktasindan kapaklar araciligiyla bosaltilabilir. Yapigkan malzemelerin
tasinmasinda ise kullanilmazlar.

Salinimli konveyorlerin gii¢ tiiketimi, bantli ve helezon konveyodrlerden birkag kez daha
biiyliktiir. Yiikiin mekanik etkilerle parcalanmasi bakimindan bu konveyorler, bantli ve
helezon konveyor tiirlerinin arasinda sayilirlar. Salinimli ve titresimli konveydrlerin belli
tiirlerinin baslica zayif yanlar1 giiriiltiili oluslaridir.

Tasiyict yapilarin, daima maruz kalacaklar1 darbeli yiiklere gore tasarlanmalar1 gerekir.
Dinamik yiikleri dengeleyerek tasiyici yapi iizerindeki ters etkisini 6nemli Olclide azaltmak
miimkiindiir.

10.2. TEKNE UZERINDE SABIT YUK BASINCLI KONVEYORLER

Bu tiir konveydrler ic¢in kullanilan dondiiriiciilere iliskin bir sema Sekil 10.1a’da
goriilmektedir. Mekanizmasi, dort mafsalli bir ¢ubuk sisteminden olusur. OA4 kranki, bir
elektrik motoru tarafindan diizgiin olarak degisir. 44 mafsali yardimiyla birinci kranka
baglanmis olan ikinci O;A4; kranki ise diizglin olmayan bir hizla doner ve (4) cubugu araciyla
titresimli gidis-gelis hareketin, (2) bilye ya da masura destekleri {izerine yerlestirilmis (2)
teknesine iletir. Tekne, uzun (boyuna) ekseni boyunca hareket eder.

Yatay teknenin hareketinin bir kinematik semasi Sekil 10.1b’de verilmistir. Tekne hareketinin
t cevrim zamani x ekseninde; v’ hizi ve j ivmesi ise y ekseni iizerinde gdsterilmistir. Teknenin
v’ 1zt OABCDE g¢izgisi ile gosterilmektedir. OC periyodu ileri hareketi, CF ise geri hareketi
temsil etmektedir.

Tekne artan bir hizla hareket ederken ivme artidir (O4 bolimii), fakat hiz 4 da maksimum
degerine vardiginda sifira doner. Bu noktadan sonra hiz azalmaya baglayarak C noktasinda
sifir olur. Daha sonra eksi olur ve D noktasina kadar mutlak degeri artar. Ivme biitiin bu
periyot boyunca eksi kalir ve hiz egrisinin yatayla en biiyiik egimini yaptig1 anda maksimum
degerine varir. D noktasindan itibaren hiz mutlak degerce azalir (degeri eksidir), ivme de
tekrar art1 deger kazanir.

Bir yiikiin yatay bir konveyor boyunca hareketini incelenirse. Eger G yiikiin tekne iizerindeki
basinci (agirligl), u, yik ile tekne arsindaki statik siirtiinme katsayisi ise yiik ile tekne
arasindaki siirtiinme kuvveti,

Fox =GHu, (10.1)

dir. Teknenin yiik ile birlikte hareketleri sirasinda, yiike ilettigi maksimum ivme ise
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dir. Burada g, yer¢ekimi ivmesi [m/s’] dir.

Denklem (10.2), yiik ve teknenin birlikte hareket etmeleri i¢in, j < g 4, olmas1 gerektigini
gosterir. Buradan tekne ivmesinde, yukaridaki degerin iizerinde bir kazang oldugu zaman
yiikiin kayacag1 anlasilir.

v ekseninin artt ve eksi bolimlerinde g u, degeri ivme oOlgegi ile isaretlendiginde; OB
periyodu i¢in, tekne ivmesinin g u, dan kii¢lik oldugu goriiliir (Sekil 10.1b). Bu durum, tekne
ve yikiin birlikte hareket ettiklerini ve OB egrisinin teknenin v’ hizin1 degil fakat yiikiin v
hizim1 da temsil ettigini gosterir. B’ noktasinda teknenin ;' ivmesinin degeri negatif olup
mutlak deger bakimindan g u, degerini asar. Boylece yiik tekneden kopar ve biriken kuvvetin
etkisiyle bagimsiz harekete zorlandig1 icin tekneyle aralarinda bir aralik meydana getirir. Bu
periyot siiresince negatif degerli sabit bir G y; stirtinme kuvveti, ylikle tekne arasia etki
yapar. Burada u;,, kinetik kayma siirtlinmesi katsayisidir. Bundan dolay1 yiikiin ivmesi

G

olacaktir. Diyagramda ylik hiz1 BE egik ¢izgisiyle temsil edilir. £ noktasinda tekne ile yiikiin
hizlar1 birbirine esit olur ve bu andaki tekne ivmesinin degeri g u, dan daha diisiik olur ve
tekne ile yiikiin birlikte hareketi yenilenir.

v - t diyagraminda BDE alani, yiikiin tekneye gore bagil hareketi temsil eder. Bu alani
onceden saptanmis Olgekte ve planimetre ile Olgerek yiikiin tam bir ¢evrimdeki s yer
degistirmesini [m] ve ortalama isletme hizi

sn
=— m/ 10.4
vort 60 [ S] ( )

olarak hesaplanir. Burada; n, teknenin dakikada salinim ¢evrimi sayisidir.

Mafsalli calistirma birimli konveyorlerde (Sekil 10.1) tekne salinimlar1 oldukga yiiksek (150 -
300 [mm]) ve krank hizlar1 ise diisiiktiir (sirasiyla » = 100 - 150 [d/dak]).

Konveyoriin kapasitesi (3.7) denkleminden hesaplanir. Bir salinimli konveyor icin gerekli
giicler, uygulanan kuvvetler ve gii¢ diyagramlarinin yardimiyla bulunur.

Tekne tizerinde sabit yiik basingli konveyorler eskiden yer alti maden komiirii ocaklarinda,
komiiriin duvar boyunca tasinmasinda kullanilirlardi. Ancak, simdi bunlarin yerini daha
yuksek verimli kiirekli konveyorler almistir.

Baz1 tasarimlarda konveyor teknesi birbirinden bagimsiz hareketli ayr1 boliimlerden olusur
(Sekil 10.3). Calistirma diizenegi, kapali bir kutu i¢cinde bulunur ve {i¢ ¢ift alin disli ile mafsal
sisteminden olusur. Son milin uglar1 kutu disina kadar uzatilmis olup bir ¢ift dis yiirek profili
tasirlar ve bunlar da iki biyel araciyla tekneye baglanmislardir. Bu biyeller, kutu iizerindeki
bilyal1 yatakli iki yan payanda i¢inde hareket ederler.
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Sekil 10.3 Tekne iizerinde sabit ylik basingli salinimli konveyoriin ¢alistirma diizenegi

Sekil 10.4a’da gosterilen salimimli konveyor, birbirinden ayri ve birbiriyle ag1 yapan ve
kosebentlerle birlestirilmis bolmelerden de meydana gelebilir.

(a)

Sekil 10.4 Salinimli konveyor ve parcalari

Bu tiir konveyor, tek bir ¢alistirma birimi tarafindan ¢aligtirilir. Konveyoriin ucunu bir dip
teleskop ile kepce bolmesi yerlestirilmesi olabilir. Teknenin enine hareketini kolaylagtirmak
icin destekler genellikle kizaklar {izerine yerlestirilirler. Kizaklar {izerindeki makarali bir
destek Sekil 10.4b’de gosterilmistir. Makaralarinin  6zel big¢imi, teknenin yanal yer
degistirmesine engel olur ve taginan malzemesi ile sikismasini dnler.
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10.3. TEKNE UZERINDEKI DEGiSKEN YUK BASINCLI KONVEYORLER

10.3.1. Sarsak Konveyorler

Sarsak tlirden bir konveyoriin semast Sekil 10.5°de verilmistir. Egimli yayli ya da mafsalli (2)
destek cubuklar iizerine yerlestirilmis olan (1) teknesi, cubuklarin taban mafsallarina gore
salinim yapar. Calistiricinin verdigi hareket ve krank biyel araciyla tekneye iletilir. (3)
krankinin yarigapi, (4) bilyenin boyuna gore cok kiicliktiir. Bu nedenle, teknenin v’ hiz
degisimi, siniizoit sayilabilecek bir egri gosterir. (3) krankin yan ¢api, (2) destek ¢cubuklarinin
boyuna nazaran da kiiciiktiir. Bundan dolayi, teknenin hareketi virtiiel olarak dogrusaldir ve
yatayla yatig1 ag1, cubuklarin meydana getirdigi o agisina esittir.

- J

Sekil 10.5 Krank—biyel ¢alistirict salinimli konveyoriin diizenlenmesi

Bir krank-biyel calistirma diizenekli konveydriin salinim genligi (Sekil 10.5) 30 - 40 [mm], n
frekanst ise 400 - 300 [cevrim/dak] civarindadir. Teknenin v’ hizlarimin diyagrami Sekil
10.5’te gosterilmistir. Seklin alt boliimiinde, hizin ilk tlirevi olan ;' ivmesini temsil eden
kosiniis egrisi goriilmektedir.
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Sekil 10.6 Sarsak konveydrlerin kinematik semasi
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Teknenin j” ivmesini yatay ve diisey bilesenlerine ayrildiginda, G agirliginda bir yiikiin tekne
lizerindeki dikey basincini hesaplamaya yarayan j'sina diisey bilesenini elde edilir.

N:G+€j'sina (10.5)
g

(10.5) denkleminin ikinci tarafi, ylikiin dikey basincinin degisken bilesenini (agirligini) ve j
ile orantil1 olan degismelerini géz oniine alir; yani kuvvetler dlgeginde ayn1 egri ile gosterilir
ve (Gsina)/ g ise sabit garpandir.

G degeri ayn1 kuvvetler dlgeginde OO’ ¢izgisinin altina tagindiginda, tekne iizerinde G
agirhigindaki bir yiikiin N normal basincini elde etmek tizere, O;0’; ¢izgisinden baslayarak
ayni egri izlenir.

Teknenin hizi ve ivmesi, yiikiin sicramasint dnlemek i¢in N degeri hicbir zaman sifir
olmamak tizere ayarlanmalidir. En diisiik N degerinde sifira yaklasir. Boyle bir ayarlamanin
temel kosulu:

G—gj;rlax sina >0 (10.6)
g
veya
S <2 (10.7)
SiIno

dir. Bu asamadan sonra daima tekneden ayr1 olarak hareket eden bir yiikiin hareketi
incelenirse; yiik, ileri strokun baglangi¢ aninda,

Nu, < gj"mx cosa (10.8)
g

oldugundan tekneden ayrilacaktir. Burada x,, yiikle tekne arasindaki statik kayma siirtiinme
katsayisidir. (10.5) denkleminden j .., degerinde N degerini ortadan kaldirarak,

A —la (10.9)
COSCX—,UOSIHOC

elde edilir. Bu kosul saglandiginda, yiik derhal tekneden ayrilacak ve ondan ayri olarak
hareket edecektir. Yiikiin tekne tarafindan tasinmasi sirasinda etkiyen N 4, siirtinme kuvveti,
tekne iizerinde artan yiiksek basing nedeniyle ( N > G ) oransal olarak yiiksektir. Yiikiin 7.
dortten birindeki (Sekil 10.5 ve Sekil 10.6), Sekil 10.6’nin iistiinde gosterildigi gibi hizla
artar. II. dortte birindeki siirtlinme kuvveti azalir ( N < G ) ve hiz daha yavas olarak artar. 4
noktasinda yiikiin hizi, teknenin hizina esittir. Ancak bu noktadan baglayarak teknenin hizi,
yiikiin hizindan daha diisiik olmaya baglar. Siirtiinme kuvveti, yiikiin hareketine kars1 koyar ve
dolayisiyla yiikiin hiz1 diismeye baslar. Ancak III. dortte birinde tekne iizerindeki yiik basinci
diisiik oldugundan, yiik ivmesinin diismesi yavas olur. IV. boliimde normal basing ytikselir,
hiz hizla diiser ve O’ noktasinda sifir olur.
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Diyagramin yiikiin v hizin1 temsil eden egri ve x ekseniyle sinirlanmis alan, teknenin bir tam
cevrimi boyunca yiikiin § yoriingesine karsiliktir. Yikiin ortalama hizi v, bu alana gore
(10.4) denkleminden hesaplanir.

Bu tiir bir konveyoriin teknesi v’ hiziyla basit harmonik hareket diyagramina uygun hareket
(Sekil 10.6) yaptig1 zaman, yiikk de v hiziyla hareket eder. Tekne tizerindeki N alternatif yiik
basinci, teknenin tagima hareketi ile v hizini belirler. Yiikiin hareket yonii, teknenin mafsalli
ayaklarin egilme yoniidiir. Yiikii karsit yone dogru hareket ettirmek i¢in mafsalli ayaklar diger
tarafa egilirler.

10.3.2. Titresimli Konveyorler

Titresimli konveyorler, tasarim ve isletme gorevleri bakimindan sarsak konveyorlerden
ayrilirlar (Sekil 10.7). Sarsak konveyorlerde, yiik tasiyict elemanlarin hareketi ¢alistirma
diizeneginin kinematigince belirlenir. Titresimli konveyorlerde ise bu hareket; titresen
kiitlelerin agirligina, yaylanma mafsallarinin karakteristiklerine, uyarma (ikaz) kuvvetinin ve
direnglerin degerine baglidir.

Sekil 10.7 Titresimli konveyor

Bir titresimli konveyor boyunca hareket eden yiik, periyodik olarak sicrar. Yiksek hizli
modern tasarimlarda yiik, konveydriin biiylik bir boliimiinde tasiyictya dokunmadan hareket
eder. Sekil 10.6’da gosterildigi gibi istenen yonde, bir seri mikro araliklarla hareket eder. Bu
durum tagima giiciinde ekonomi saglar, yiik tasiyicidaki asinmayi onemsiz kilar ve taginan
malzemedeki frenlemeyi kiiciik degerlere diistirtir.

Genligi 4 ve frekanst n olan ve asagidaki denklemlere uygun dogrusal oteleme titresimleri
yapan bir titresimli konveyorde, malzeme tabakasinin yiik tasiyici eleman boyunca hareketi
incelenirse:

x' = Acos2mt
v' = —A2/msin 2/mt (10.10)

j'=—A(2m) cos 2/mt

Teknenin hareket ivmesinin diisey bileseni, yer¢ekimi ivmesiyle orantilt bir degere esit
oldugu zaman yiik yukariya dogru firlatilir ve tekne ile temas1 kesilir. Bu durum bir bagka
yoldan da ifade edilebilir:

j'sina = A(27m)2 sin @ cos 27mt, = ng (10.11)
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dir. Burada
o Titresim agisi (titresim diizlemi ile tasima dogrultusu arasindaki ag1)
n Tasinan yiikiin tliriine bagli olan sigrama katsayisi1 (7 >1)

Yiikiin bir parabolik yoriinge boyunca si¢crama yaptigi an

t, = Lco{ﬁj (10.12)
27m L

ile ifade edilir. L = A(27m)2 sina/g dir ve (10.11) denkleminden belirlenir. Yiikiin yukariya
dogru firlatildig1 ¢, anindaki hizi, yik tasiyicinin v, = A27mcosasin2zmt, hizina esit

oldugundan ve yiik, serbest hareketi sirasinda yalnizca yer ¢ekimi kuvvetinin etkisinde
bulundugundan; yiikiin tasiyic1 lizerine diistiigli tr anim1 ve serbest hareketinde izledigi
yoriinge belirlenebilir. Yiikk yere indikten sonra tasiyici ile birlikte ve tastyicinin hizi ile
hareket eder. Yiikiin tasima boliimiiniin tiimii boyunca ortalama hizi

2
8p
y=—3" [m/s 10.13
antana[ ] ( )

seklinde yazilabilir. Burada,

p Yiikiin ve yiik tasiyict elemanin titresim periyodu ile birlikte serbest hareket
periyodunun ¢oklugu belirten boyutsuz parametre
k Yiik hareketinin, yiik tastyict elemanin titresim periyodu ile birlikte tam ¢evrim

sayisinin ¢goklugunu belirten say1 (k, p degerine en yakin tam sayidir)

Titresimli tasimanin kosulunu belirten p boyutsuz parametresi ile titresen konveyoriin isletme
kosullarina bagli olan L boyutsuz parametresi arasindaki bag

2 2 2
L_n\/(zﬂ p_+cos27p lj +1 (10.14)
27p —sin 27p

ile ifade edilir. (10.13) denklemi, isletme kosullarini belirleyen 4, n ve o ana parametrelerinin
degisik birlesimlerinin titresimle iletim i¢in gerekli hizi sagladiklarini gostermektedir.
Titresimli konveyorler tasarlanirken bu parametrelerin degerleri makina pargalari en az
dinamik yiiklemelerin etkisinde kalacak Sekilde secilmelidir.

A2m)
g

D=

minimum olmalidir. Titresimli konveyorlerin optimum isletme kosullarin1 veren 4, n, a
degerleri Sekil 10.8’de gosterilmistir. Cesitli malzemelerin 0,1-1,0 [m/s] hizlar arasindaki
titresimle tagimadaki egrileri Sekil 10.8’de goriilmektedir. # katsayisinin biiyiik degerleri,
taginmasi gii¢ malzemeler ve oldukca kalin tabakalar i¢in kullanilir. Bir kilavuz olarak n'nin
asagidaki degerleri verilmistir: Biiyiik parcalt malzemeler i¢in 1.1 — 1.2; taneli malzemeler
icin 1.3 — 1.4; ¢imento gibi dagilan malzemeler i¢in 1.5 - 1.6. Alt sinir degerler, tabaka
kalinlig1 200 - 250 [mm] yi gegmeyen yiiklerin tasinmasinda kullanilir.
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Sekil 10.8 Titresimli konveydrler i¢in optimum parametreler

Bir titresimli konveyor en basit bi¢imde bir ylik tastyict eleman, ¢alistirma birimi ve geri
gelme baglantilarindan meydana gelir. Ayrica atalet kuvvetlerini dengelemek ve titresimi
yalitmak amaciyla ek kiitleler de kullanilirlar. Reaktif kiitleleri ve darbe yutucular1 iceren
titresim yalitict dlizenekler de kullanilir. Calistirmanin tiiriine bagli olarak titresimli
konveyorler atalet (reaksiyon-tiirii), merkezkag ve elektro-manyetik tiirden diizenlere
ayrilirlar.

Atalet tiiriinde calistirma sistemi ile titresimli konveyorlerde titresim kuvveti, bir ya da fazla
sayidaki dengelenmemis kiitlenin donmesiyle yaratilir. En basit vibrator tiirii, bir donel
uyarma kuvveti yaratan (Sekil 10.9a) bu dengelenmemis tiirdiir. Kendiliginden dengeli (Sekil
10.9b) ve sarkag¢ tiirii (Sekil 10.9¢c) vibratorler, belli bir yonde bir uyarma (ikaz) kuvveti
yarattiklarindan, daha sikca kullanilirlar.

f JL . . ;/@»_ . ﬁ]
"jfw 3 PO
(c) (d) (e)

Sekil 10.9 Vibratorlerin semasi
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Merkezkag vibratorlerde bir krank mekanizmasi, pozitif mafsallama yoluyla titresim kuvveti
dogurur. Ilk hareketi kolaylastirmak iizere merkezkag vibratdrler bir geri getirme yay1 veya
damperle donatilmiglardir.

Elektromanyetik konveyoOr armatiirii, elektromanyet ve geri getirme diizeninden (Sekil 10.9¢)
olusur. Elektromanyetik vibratordeki titresim kuvveti, armatiiriin elektromanyet tarafindan
tekrarlanan ¢ekilmesinden dogar.

Armatiir, geri getirme sisteminin etkisinde ilk durumuna doner. Elektromanyet alternatif
akimla beslendigi zaman, vibrator ¢ift frekansla titresir. Titresim frekansini azaltmak igin
elektromanyet dogru akimla beslenir. Uyarma i¢in de dogru akim kullanilabilir. Modern
titresimli gotiiriiciiler bir ya da iki ylikte calisirlar: Rezonans ya da rezonans iistii noktada.

Uyarma kuvvetinin frekansi, konveyoriin frekansi ile calisti§i zaman rezonans vardir denir.
Rezonans aninda, titresen kiitlelerin atalet kuvvetleri geri getirme sisteminin geri getirme
kuvveti ile dengelenir. Bu olay konveyor tlizerindeki dinamik ytikleri kaldirir ve yenilmesi
gerekli tek kuvvet olarak sisteme etkiyen direngler kalir. Rezonansl titresimli konveyorler
genellikle rezonans noktasinin iistiinde c¢alisan titresimli konveyorlerden daha az gii¢
harcarlar. Rezonans konveydrlerinin baglica sakincasi, yiik tasiyict elemanin genliginin
ozellikle besleme akiminin diizgiin olmadigi zamanlarda azalmasidir, bu durum da
giivenilmez isletme sonucunu dogurur. Geri getirme mafsal sistemi rijit oldugundan, rezonans
konveyorleri tasiyict yapi iizerinde 6nemli dinamik yiikler dogururlar. Bu nedenle bu tiirlerin
0zel bir titresim yalitimiyla donatilmalari gerekmektedir. Bu da genellikle karmasik bir
tasarim sonucunu verir. Diizgiin bir besleme ile orta kapasitede calisan agir titresimli
konveyorlerde genellikle rezonans kosullar1 uygulanir.

Rezonans noktasinin {istiinde ¢alisan konveyorlerde uyarma kuvvetinin frekansi, konveyoriin
tagiyict yapiya etki eden dinamik yiikler onemsizdir. Titresim yalitimina gerek yoktur ve
bundan dolay1 tasarim basittir.

Bu tip konveyorlerin en 6nemli {stlinliigli, uygulanan yiiksek giicii faydali ise g¢evirme
yetenegidir. Ancak titresim kiitlelerinin atalet kuvvetleri dengelenmemis oldugundan,
calistirma diizenegi yiiksek dinamik yiiklere maruzdur. Bu da calisma Omriinii azaltir ve
calisma biriminin kinematik ¢iftindeki siirtlinmeyi yenmek igin yiiksek giic harcanmasina
neden olur. Rezonans noktasinin {istiinde calisan titresimli konveyorler genellikle degisken
yiiklerde kullanilirlar. Bugiin kullanilan baglica titresimli gotiirticiiler Sekil 10.10°da
gosterilmistir.

Merkezkac calistirma birimli titresimli konveydrler arasinda en ¢ok kullanilanlar, rezonansa
dengelenmis olanlardir. Bu tip konveyorlerde birbiri iizerine yerlestirilmis iki yiik tastyici
eleman vardir (Sekil 10.10a). yiik tasiyici elemanlar birbirlerine yaylarla veya lastik ve
madenden yapilmis geri getirme mafsallariyla ve oynak yerlerinde lastik bulunan baglama
cubuklariyla baglanmislardir. Titresen sistemin tiimii, baglama ¢ubugunun ortasina
yerlestirilmis bir lastik conta yardimiyla tastyici yapi iizerine tutturulur. Bu conta titresim
sirasinda sabit kaldigindan, dinamik yiikler tasiyici yapiya gecmezler. Genellikle calistirma
biriminin merkezka¢ mili bir yiik tasiyiciya, baglama cubugu ise digerine tespit edilmistir.
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Sekil 10.10 Titresimli konveydrlerin prensip semalari

Sekil 10.10b’de gosterilen yapisal sema, derli toplu tasarimli konveyorler icin kullanilir.
Semada gosterildigi gibi, konveyoriin yiikk tasiyici elemanlar1 tek bir yatay diizlemde
bulunurlar ve kars1 fazda, titresim hareketine girerler. Atalet tiirii bir ¢alistirma diizenegi ile
donatilmig titresimli konveydrler genellikle Sekil 10.10c’de goriilen semaya uygun olarak
imal edilirler. Konveydr, damper ile birlikte titresimi yalitan geri getirme elemanlari
yardimiyla tagiyici yapi lizerine yerlestirilmis bir yiik tasiyici elemandan olusur. Vibratorler,
tastyici yap1 veya yiik tasiyict eleman iizerine yerlestirilmislerdir.

Tasarim bakimindan en basit bir elektromanyetik konveyordiir. Bu tarz konveyor, yapma bir
geri getirme diizenegi ile elektrodinamik vibratére baglanmis olan bir yiik tasiyic1 elemandan
olusur (Sekil 10.10d). Tasiyici yapidan, bir seri amortisor yardimiyla yalitilmstir.

Bu, geri getirme mafsallarinin reaksiyonlarinin yatay bilesenlerini dengeler. Bu semaya uygun
olarak yapilmis 100 [t/saat] kapasiteli bir titresimli gotiiriicii  Sekil 10.11°de goriilmektedir.
Bu konveyor, tasiyici sasiye baglanmis burulma tiirli geri getirme elemanlarinin iizerine
yerlestirilmis bir tekneli yiik tasiyicidan olusmaktadir. Konveyor, yiik tasiyici elemaninin
altina yerlestirilmis bir merkezkag vibratorle calistirilmaktadir.
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Sekil 10.11 Burulma tiirii geri getirme diizenegi ve titresimli konveyor
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Titresimli konveyorlerin yiik tasiyici elemanlari, taginan yiike uygun olarak tekne veya boru
tarzinda tasarimda yapilirlar. Tagima ve teknolojik amaglar i¢in kullanilan birimlerde 6zel yiik
tasiyict elemanlar yapilir. Bunlarin icinde malzeme smiflandirilir, kurutulur veya sogutulur.
Titresimli diisey tasima i¢in spiral siitler (salyangozlar) kullanilir (Sekil 10.12).

Sekil 10.12 Titresimli helisel salyangoz
10.4. TITRESIMLI TEKNE TAHRIK SISTEMLERI

Titresimli teknelerde sistemleri olarak elektrikli vibratorler, dengesizlik motorlar1 veya krank
biyel mekanizmalar1 kullanilmaktadir. Tiim ileticilerin hepsi tahrik sistemleri ne olursa olsun
dogrusal harmonik titresim meydana getirmekte olup titresim yonii atis acis1 lizerinden yataya
getirilmistir. Bu Sekilde atalet kuvvetlerine ek olarak mikro atis kuvvetleri de dogmaktadir.

10.4.1. Elektromanyetik Tahrik ile Titresimli letim

Bir elektro-manyetik vibratoriin kesit sekli Sekil 10.13’de gosterilmistir. Elektromanyetik
tahrik sistemi; tekne agirligi, karst agirlik ve vibrator ile yaylar beraberce iki kiitleli titresim
sistemini meydana getirmekte olup elektro-miknatislarla rezonans yakininda caligtirilir. Yay
olarak genellikle helisel bas1 yay1 veya yaprak yaylar kullanilir.

Izin verilen elektrik |Tesirli

Tip Agklrhk F?idih akimi A iic

& | YHRE o v330 v]s00 V] ~ W

125

RMA4S| 70 | 35-60 | 9.4 | 54 | 42 | o
RMA70 [ 130 | 60-90 | 17.5 | 10.0 | 7.75 | 20
RMAL60| 258 |140-190| 29.5 | 17.0 | 13.0 | 550

RMA225| 325 |[200-250| 29.5 | 17.0 | 13.0

Sekil 10.13 Elektro-manyetik vibratér (Rhewum)
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10.4.2. Dengesizlik Motorlar

Tu tip konveyorlerde kullanilan dengesizlik motorlar1 genellikle dort kutuplu, ender olarak da
iki veya alt1 kutuplu asenkron motorlari olup olduk¢a kuvvetlendirilmis yataklart mil uglarina
yerlestirilmis dengesizlik disklerinden meydana gelir (Sekil 10.14).

Sekil 10.14 Dengesizlik motoru

Bir titresimli motor elastik bir kavrama ile motora baglanir; ya da birbirlerine ters yonde
donen iki dengesizlik motorlart atis agis1 tekneye dogru olacak bicimde diizenlenir.

10.4.3. Krank Biyel Mekanizmali iletim

Bu titresimli ileticiler orta ve biiyiik iletim giiclerinde kullamlirlar. iletim hizlar1 oldukca
yuksektir. Artan iletim hiz1 ile kesit azaltilabilir. Yani yiiksek hizlardaki ileticiler kiiclik
boyutlarda imal edilerek daha ekonomik olarak kullanilabilirler. Iletim teknesi ¢ok kere
yaprak yaylarla veya lastik elemanlarla agir karsi ¢ergeve ile baglanir. Tahrik sistemleri
gerekli olan kalkis momentine gore hesaplanir (Sekil 10.15).

Sekil 10.15 Sarsagin sematik olarak gosterilisi
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