2.2.2.3. Alternatif Hareketli Kesme Diizeninin Hareket Kinematigi

Parmakl1 ve yaprak bigakli bigme diizeninde, bicagin iki parmak arasinda gidip gelme hareketi
bir eksantrik diizen ile saglanir. Bu diizen, herhangi bir dis kaynaktan alinan donme hareketini
gidip-gelme hareketine ¢evirir.

Eksantrigin bir doniisiinde bicak gidip gelme hareketi yaparak 2S=4r kadar yol alir. Bu tip
bigme diizenlerinde bilindigi gibi bigaklara hareket bir eksantrikle wverilir.  Eksantrik
diizeninden, bigme diizenine hareketin iletilmesinde bigagin strok boyu ile dlgiileri arasinda
bazi iligkiler vardir. Kombine kesme yapan bu makinelerdeki krank merkezi kesme
diizleminden belirli bir yiikseklikte (h) bulunmak zorundadir.
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Buradaki ¢ = h krank biyel mekanizmasinin “eksantrikligi” olarak tanimlanir.

Yukaridaki son esitlige gore eksantriklik degeri & biiytidiikge eksantrik yarigap ve dolayisiyla
bigak stroku kiiciiliir. Bu nedenle eger degismeyen bir strok elde edilmek istenirse eksantrik
yarigapt uygun oranda artirilmalidir. Ot bigme makinalarina oranla daha ytiksek aniz birakan
hasat makinalari, bigerbaglar ve bi¢cerdover gibi makinalarda eksantriklik degeri daha kiigiiktiir.
Omegin bigerddverlerde |1 =10r,h=rveS =1.01x2xrdir.  Yani bicak stroku eksantrik

capindan %1 oraninda daha biiyiiktiir.
2.2.2.4. Alternatif Hareketli Kesme Diizeninin Hareket Dinamigi

Eksantrik diizeninde daima bir atalet kuvveti vardir. Gidip gelmede dengelenmemis kuvvetler
makinada titresime neden olur. Bundan dolay1 eksantrikte olusan atalet kuvvetlerini
dengelemek icin balanslama yapilir. Bir eksantrik mekanizmasinda meydana gelecek atalet
kuvveti asagidaki gibi hesaplanabilir.

F, = mw’x

Burada;
F, =Atalet kuvveti (N)
m =Harekete tabi olan kiitle (bigak+2/3 bigak kolu kiitlesi)(kg)

W = Eksantrik diizenin ac¢isal hiz1 (26”On)

X = Big¢agin ortalamadan sapmasi (m)
Eger x =r ise atalet kuvveti maksimum olur. Bu durumda atalet kuvveti

Famm =MW r yazilir.

Amax

Atalet kuvveti asagidaki bigimde de yazilabilir.
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Burada;
G, =Bigak agirligi (N)
G, =Bigak kolu agirligidir (N).

Ornek: Bigak agirlign 47 N, bigak kolu agirligi 31 N, iletim oran1 26, tekerlek ¢ap1 0.85 m olan
normal bigcakli hayvanla ¢ekilen ¢ayir bigme makinasinin ilerleme hizi 1.3 m/s ise eksantrik
devir sayisin1 ve meydana gelen maksimum atalet kuvvetini bulunuz.

Coziim:
a) Eksantrik devir sayist: n==60 Vi =60 1.3x 26 =760d/d
7 D 3.14x0.85

b) Eksantrigin yarigap1 strokun yarisidir. r =S/2=76.2/2=38.1 mm bulunur,
47 +3 31 \( z 760
9.81 39.81)\ 30

2
Atalet kuvveti: F,,.. :( j 0.0381=1665 N

Eksantrik diizende atalet kuvvetinin etkisini ortadan kaldirmak icin balanslama yapilir. Bu
kuvvetin tamaminin balans edilmesi so6z konusu degildir. Ciinkii atalet kuvveti sifir ile
maksimum arasinda degisir. Bunun i¢in kars1 agirliklar dikey yonde zararl kuvvetler meydana
getirir. Onun i¢in kars1 agirlik hesabinda atalet kuvvetinin yalniz 0.25-0.30 nun balans edilmesi
istenir. Hepsinin etkisinin ortadan kaldirilmasina zaten olanak yoktur.

Pratikte bigagin ortalama hizin1 degistirmemek ve ayni1 zamanda atalet kuvvetini azaltmak i¢in
bazi1 ¢ozlimlere basvurulur. Bicagin hizi, eksantrigin devri ve capr ile ilgilidir. Aym hizi
korumak ve atalet kuvvetini azaltmak i¢in eksantrigin devri azaltilmakta buna karsin capi
artirllmaktadir. Bu durumda da her ne kadar ¢apin artmasi da atalet kuvveti lizerine artirici etki
ederse de asagidaki 6rneklerden anlasilacagi gibi bu artirma orani devir sayisinin azaltilmasiyla
meydana gelecek atalet kuvvetindeki azalmadan daha azdir. Bu nedenle eksantrigin gapini
artirmakla hem bigagin hizi sabit tutulmug olur, hem de zararli olan atalet kuvvetinin etkisi
azaltilmis olur. Ciinkii atalet kuvveti devir sayisinin karesi ile, buna karsin eksantrik ¢apiyla
dogru orantili olarak degismektedir.

Ornek: Bir 6nceki sorudaki eksantrik devri 630 d/d olsun. Bigak agirhigi 47 N, bicak kolu
agirhigr 31 N, eksantrik yarigap1 38.1 mm ve eksantrik devir sayis1 630 d/d ise atalet kuvveti
nedir?

Coziim:

Atalet kuvveti: F, . = (9 81 +§ 9.81 )\ 30

2
ar (231 j(” 630) 0.0381=1144 N

Bu o6rnekte yarigap 76.2 mm ye ¢ikarildiginda ve ayni bigak hizini elde etmek icin eksantrik
315 min* ile dondiiriildiigiinde meydana gelecek atalet kuvveti:



47 231 Iz 315
981 39.81A 30
Yukaridaki 6rnekten goriilebilecegi gibi bigak hizini sabit tutmak kosuluyla eksantrik sistemi

iizerinde dogacak atalet kuvvetini azaltmak i¢in, eksantrigin devrini azaltmak ve yarigapini
artirmak yararli olmaktadir.

2
Atalet kuvveti: Fj . =( j 0.0762=572 N

Parmakli ve tiggen yaprakli bigme diizenlerinde, dengelemeyi iyilestirmenin diger bir yolu da,
karsilikli gidip gelme hareketi yapan ¢ift bigak kullanmaktir. Tek bigcakli diizende her strokta
bir kesme yapilirken, ¢ift eleman1 hareketli bigak diizeninde ayni1 kesme isi i¢in sadece yarim
strok yeterli olmaktadir. Ortalama bigak hiz1 hizlarin toplamina esittir. Yani bigak hizi iki katina
¢ikarilmistir. Bunun sonucu ayni atalet kuvvetleri i¢in daha yiiksek krank hizlar1 kullanilabilir.
Boylece gidip gelme hareketinin dengelenmesi ile daha yiiksek eksantrik donme hizlarina izin
verileceginden, bigme diizeninin kesme kalitesini bozmadan makinalarin ilerleme hizlarini
daha da artirmak olanak dahilinde olur.

Cift bicag1 hareketli ilicgen yaprakli bigme diizeninde ortalama bigak hizi asagidaki formiille
hesaplanabilir.
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Ornek: r =0.0381 ve n=630 d/d ile r =0.0381 ve n=315 d/d kosullarindaki ortalama hizlari
bulalim.

v, = Q0381x630 _, o)
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Dikkat edildiginde devir yariya diistiiglinde ortalama bigak hizi da yariya diiser.

Son yillarda alisgilmis tip parmakli ve iliggen yaprak bigakli bigme diizenlerinde 6nemli
gelismeler olmus ve bilinen birgok kétii yonler ortadan kaldirilmistir. Ornegin gelistirilen bazi
tiplerde her birinin stroku 25.4 mm olan tiggen yaprak bigaklari, 50.8 mm aralikla yerlestirilen
bir ¢ift gidip gelen bicagin olusturdugu sistemdir. Burada koruyucu parmagin olmayisi
nedeniyle sik bitkilerde bile bigaklarin tikanmasina rastlanmaz. Bu sistemde bicaklar karsilikli
hareket eden bir makasin agizlar1 gibi ist {iste ¢alisirlar. Parmaksiz ¢ift bigakli bigme
diizenlerinin eksantrik sistemine iki ayr1 bicak kolu dengeli bi¢imde karsilikli olarak
baglandigindan daha zayif bir titresim olustururlar.

2.2.2.5.Doner Bigcakh Bigme Diizenleri



Son yillarda mekanizasyon yoniinden etkinligi saglamak, gerek bicak sisteminde ortaya ¢ikan
titresimleri Onlemek, gerekse daha yiiksek ilerleme hizlarinda bigme olanagi saglamak amaciyla
yeni tip doner bigakli bigme diizenleri gelistirilmistir. Doner bigakli bigme diizenleri ii¢ grup
altinda incelenebilir.

a) Makaslama kesme yapanlar.
b) Serbest kesme yapanlar.
—Tamburlu
—Diskli
c) Carpma kesme yapanlar.

Makaslama kesme yapan doner bigme diizenlerinde, bigaklar bir silindir ¢evresine yerlestirilmis
olup iiriin karsi bicaga yatirilarak kesilir. Cimlerin bigilmesinde yaygin olarak kullanilir.
Bigaklar tastyan silindirin donme yonii ilerleme yoniine terstir.

Serbest bigme yapan diizenlerin en biiyiik avantaji; yiiksek hizda ¢alismalari, bigaklar serbest
dondiigi icin tikanmanin olmamasi, bigaklarin kendi kendini bilemesi ve ¢ok kii¢lik pargalara
bolmeden otu belirli bir boyutta yere birakmasidir. Parmakli bigme diizenlerine gore giic
tiketimleri ve satin alma fiyatlar1 yiiksektir. Diskler ve tamburlar yere diisey olarak
yerlestirilmelidir, aksi durumda bi¢ilmemis alan kalabilir. Serbest ve carpma kesme yapan
makinalarda minimum 25 m/s, en iyi kesme i¢in ise 50—75 m/s ¢evre hizlar1 6nerilmektedir.
Serbest bicme yapan makinelerde bigcaklarin ¢evre hizi ile makinanin ilerleme hiz1 arasinda
asagidaki iligkinin olmasi en iyi kesim i¢in dnerilmektedir.

Vv, . 2R
V, 4Lcosg

Burada;
V., =Makinanin ilerleme hizi (m/s)
V, =Bigaklarin ¢evresel hizi (m/s)
R = Bigak ucunun ¢izdigi dairenin yarigcap1 (m)
L =Bigak agzinin uzunlugu (m)
@ = Bigak yon agis1 olup bigak agzinin hareket yoniiyle yaptigi agidir.



