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OZET

Bu ¢aligmada, bir makaslh ¢alisma platformunun tasarimi ve analizi yapilmistir. Belirli boyut ve 61-
ciilerde olan bir platformun pargalari, bir ¢izim programinda kati modelleri olusturularak montaj-
lanmustir. Olustulan platformun belirli tagima kapasitesi oldugundan iist kismina belirli bir yiik uy-
gulanmistir. Bu dogrultuda platform pargalarindan olan profiller iizerindeki kuvvetler teorik olarak
hesaplanmistir. Daha sonra platformun, bir analiz programimda CCD (Coklu Cisim Dinamigi) analizi
kullanilarak hem hareket kabiliyeti hem de tiim konumlarinda profiller ve baz1 parcalar: iizerindeki
kuvvetler elde edilmistir. Elde edilen veriler teorik olarak yapilan hesaplamalarla karsilastirilms, iki
sonucun birbirleriyle yaklasik ayni degerlere sahip oldugu goriilmiistiir. Platformun hangi konumunda
iken kritik durumda oldugu da belirlenmistir. Bu dogrultuda tiim profillere ve baz1 parcalara, CCD
analizindeki kuvvetler uygulanarak, analiz programinin Statik Yapisal Analizi kullanilmistir. Burada
incelenen tiim parcalardaki gerilme, deformasyon ve giivenlik faktorii degerleri elde edilmistir ve is
platformlari i¢in standart olan TS EN 280°e uygun degerler oldugu ortaya ¢ikmistir. Ayrica bazi para-

metrelerde oynama yapilarak degerlerin nasil degistigi gozlenmistir.
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ABSTRACT

In this study, a scissor lift work platform is designed and analyzed. The parts of a platform which have
specific size and measurement is created solid models and assembled them in a drawing program. The
upper part of the platform is applied a specific load because of the created platform having specific
carrying capacity. In this respect, forces on the profiles which are the parts of platform are calculated
theoretically. After that, both platform’s movement ability and forces on the profiles and some parts
in all positions are obtained by using MBD (Multi Body Dynamics) analysis in an analysis program.
Obtained data are compared with calculated data and two results show that they have approximately
same values. Platform’s critical position is determined and the analysis program’s Static Structural
Analysis is used by applying forces which are taken from MBD analysis to all profiles and some parts.
Stress, deformation and safety factor on all examined parts are obtained and appropriate values are
occurred according to TS EN 280 standard for platforms. Further, how values are changing is observed
by changing some parameters
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1. GiRiS

aligma platformlari, bir yiikii kaldirmak, ulasilamayan

yiiksekliklerde caligma imkani saglamak gibi amaglar

icin kullanilmaktadir. Makasli ¢aligma platformu da
bu platform gesitlerinden bir tanesidir. Makasli ¢aligma plat-
formlarmin ¢aligma prensibi hidrolik bir sisteme baglidir.
Piston hareketiyle birlikte birbirine bagl olan profiller ma-
kas seklinde agilarak platformun yiikselmesini saglamaktadir.
Her calisma platformunun belirli tagima ve belirli yiikseklige
ulasabilme kapasitesi vardir [1]. Platformun mekanik olarak
tasarimi i¢in bu kriterler dnem arz etmektedir. Platformu olus-
turan pargalarin ve profillerin kalinliklari, uzunluklar1 ve sa-
yist gibi ozellikler buna istinaden belirlenir. Platformun yiik-
selmesini saglayan piston se¢imi de buna gore yapilmaktadir
[2-4]. Sekil 1°de galisma platform gesitleri gosterilmistir.
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Sekil 1. Calisma Platform Cesitleri [5]

Buradaki ¢aligmada platformun tasarimi ve analizi su asama-
lardan olusmaktadir.
+  Uriin 6zelliklerinin belirlenmesi

+  Uriin kati modellerinin olusturulmasi ve montajlanmasi
(SolidWorks)

* Analitik olarak kuvvet hesaplarinin yapilmast

+ Uriiniin Gegici Yapisal CCD modelinin olusturulmasi
(ANSYS)

o Kiritik durumda iken Statik Yapisal analizi ile parcalarin
incelenmesi (ANSYS)

* Parametre degisimlerinin incelenmesi

Yasin Aksungur, Mehmet Ali Giiler

2. PLATFORMUN TASARIMI VE
ANALIZI

2.1 Platformun Ozellikleri

Platformun {riin 6zellikleri, kullanilan malzemeleri, malze-
melerin mekanik 6zellikleri Tablo 1-3'te gosterilmistir.

Tablo 1. Uriin Ozellikleri

URUN OZELLIKLERI

Ykseklik 10m
Calisma Yuksekligi 12m
Kapasite 350 kg
Standart TS EN 280

Tablo 2. Kullanilan Malzemeler
MALZEMELER

Profiller ve parcalari St 52-3

Burglar St 52-3

Tablo 3. Malzemenin Mekanik Ozellikleri

MALZEMENIN MEKANIK OZELLIKLERI
. Cekme
O ?Ilwll.l::)vemetl Mukavemeti Gerinim (%)
(Mpa)
355 490 - 630 20
Young Modiilii . Yogunluk
(Gpa) Poisson Orani (kg/m?)
210 0.3 7800

2.2 Uriiniin Kati Model ve Montaji

Belirtilen 6zellikler dogrultusunda 6rnek bir platform da baz
almarak, SolidWorks programiyla birlikte platformun par-
¢alar1 uygun olgiilerde ¢izilmistir. Cizilen pargalarin mon-
taj1 gergeklestirilerek iiriiniin komple bir kati modeli ortaya
cikmustir (Sekil 2). Platformun nasil bir hareket kabiliyetine
sahip oldugu da kullanilan bu programda gozlenebilmektedir.

2.3 Analitik Hesaplamalar

Sekil 3’te platformun profil numaralar1 ve mekanik sistemi-
nin goriiniimii verilmistir. Sistemin kuvvet analizi ilk olarak
is platformun tizerindeki yiik ve reaksiyon kuvvetleri tanim-
lanarak yapilmistir (Sekil 4). Is platformunun iizerindeki
kuvvetlerle ilgili denklemler elde edildikten sonra reaksiyon
kuvvetleri tekrar uygun sekilde profillere uygulanarak sistem
¢coziilmeye baglanmigtir (Sekil 5). Birlesim noktalarindaki
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Bir Makasli Calisma Platformunun Tasarimi ve Analizi

Piston ve Piston
Baglanti Parcalari

Sekil 2. Tasarimi Yapilan Uriiniin Bir Gériinim

kuvvetleri elde edebilmek i¢in tiim platform sisteminin ser-
best cisim diyagramlari belirli bir sirayla ¢izilmistir. Is platfor-
munun ve diger sistem pargalarinin agirliklari analitik olarak
yapilan hesaplamay1 kolaylastirmasi acisindan katilmamaistir.
Tiim sistemden elde edilen denklemler birlikte uygun bir bi-
¢imde ¢oziimlenerek, tiim kuvvetler yine denklemler olarak
ortaya ¢ikmustir [6]. Daha sonra profillerde, is platformunda,
saside ve pistondaki tiim reaksiyon kuvvetlerinin denklemleri
Excel’e transfer edilmistir (Tablo 4). Excel programinda tiim
reaksiyon kuvvetleri; profil ile sasi arasindaki a¢1 a, piston ile
sasi arasindaki a¢1 3 ve tiim yiikleme olan F’ye gore elde edil-

Fy”

F y

41

Sekil 5. 1. Profilin Serbest Cisim Diyagrami

zM =0(altnokta) 2*F} *coso.— Fy, * sino.— F}, *cosa.=0 (5)

Ornek olarak gosterilecek olunursa, piston kuvveti yapilan
analitik hesaplamalar dogrultusunda denklem (6)’ da gosteril-
digi gibi elde edilmistir. Diger kuvvetlerde ayni sekilde denk-
lem olarak elde edilip Excel programina transfer edilmis ve
sayisal degerleri ortaya ¢ikmigtir (Tablo 4).

P [(Fjs —2% F&)* sinot] + [(2 *Fg— Fjs)* cosa]— 2F ] cosa. + F,; coso.
Piston 2* (cosP * sina. — sinf * cosa) (6)

2.4 Uriiniin Gegici Yapisal CCD (Transient Structural
MBD) Modelinin Olusturulmasi

Yasin Aksungur, Mehmet Ali Giiler

Bunlar uzaktan kuvvet (remote force), deplasman (displace-
ment) ve standart yer ¢ekimi kuvveti (standart earth gravity)’
dir. Uzaktan kuvvet olarak tagima kapasitesi olan 350*9.81 N
tanimlanmigtir. Deplasman olarak sistemdeki pistona belli bir
miktar uzama miktar1 verilmistir. Bu da platformun maksi-
mum yiiksekligi olan 10 metreye gore belirlenmistir. Platform
pargalarinin agirliklart analitik olarak yapilan hesaplamada
katilmamistir. CCD’ den elde edilen kuvvetler ve analitik
olarak hesaplanan kuvvetler birbirleriyle karsilastirildigindan
dolay1 CCD analizinde de pargalarin agirliklart ihmal edilmis-
tir. Fakat dogru sonuglar elde edilmek isteniyorsa, parga agir-
liklarinin da g6z oniinde bulundurulmasi gerekmektedir. Bu
bakimdan ANSYS’deki Statik Yapisal analizi kullanilirken
bu durumun 6nem arz etmesi nedeniyle, CCD’deki sonuglar
ayriyeten tekrar elde edilmistir. Sekil 6’da platformun CCD’
deki bir goriiniimii verilmistir.

Bunlara ek olarak, analitik ¢6ziim yapilirken sistem, simetrik
olan bir yarisi alinarak incelenmistir. Buna istinaden de CCD
analizinde sistem yart1 sistem olarak alinmistir. Bu iki sonucun
birbirleriyle karsilastirilmasindaki ama¢ CCD’deki sistemin
dogrulugunu ispatlamaktir. Daha sonra ise dnceden de bahse-
dildigi gibi sistem daha gergekei bir durumda incelenmistir.

CCD ve analitik sonuglarin karsilastirilmasi, platformun her-
hangi bir konumu i¢in yapilan Tablo 4’te yer almaktadir. Tab-
lodaki negatif ve pozitif degerler, analitik ¢6ziimde kuvvet
yOnii olarak belirsiz bir sekilde belirlendiginden dolay1 degis-
kenlik gosterebilmektedir.

migtir. (1-5) denklemleri, sistemin analitik ¢oziimii gergekles-
tirilirken kullamlan 6rnek denklemler olarak verilmistir. Platformun kati modeli elde edildikten ve analitik hesaplama- o : ;.:"-5
«  Kuvvetler F, *¥ seklinde gdsterilmistir. i ve j profillerin larindan sonra, bu modelin hem hareket kabiliyetinin hem de | “===sems—" — } y
PR g ‘s : : : tiim konumlarda eklem yerlerindeki kuvvetlerin bulunabilme- | o= {> P
birbirleriyle olan bilesim yerini, x ve y ise kuvvetlerin y . ——— >é’——____:
yoniinii gostermektedir. F. > ve F. *nin sayisal deger- si igin ANSYS programimin Gegici Yapisal CCD (Transient | et Snt
leri aymidir. Pozitif, ne gatifisaretlerli bakimmdan farklilik Sekil 3. Platformun Mekanik Sisteminin Gérinimi Structural MBD) analiz yontemi kullanilmistir. Kisaca CCD | =
gdstermektedir. Ayrica o ve B agilari, SolidWorks progra- olarak adlandirilan bu analiz, par¢alar1 birbirine bagimli ola-
minin a1 hesaplama 6zelligi kullanilarak platformun tim rak ¢alisan birgok sistemin incelenebilmesi agisindan 6nemli B
. a1 . - veriler saglar. Sisteme ag yapisi olugturmadan ¢ézliim alinabil-
konumlar i¢in elde edilebilmektedir. Analitik hesaplama Ny [ mekte ve bu durum kullaniciya zaman kazandirmaktadir. Siis- ~ o
yapilirken bu durumdan yararlamlougter. 1| ] . . oo o [4] / T~
<> 125 s pansiyon sistemleri, ugaklardaki inis takimlart gibi sistemler —_— x\ /u
z F=0 F +F=F (1) 3 CCD analizinde incelebilecek drnekler olarak verilebilir. ‘ < > - / e
ANSYS programimin Gegici Yapisal CCD analiz yontemin- | ™ S | ><
ZM =0 FJ*(2%cosa*1,075) = F *(2* cosa. *1,075 - 1,15) (2) T l l de, ilk olarak getirilen montajin birlesim yerlerinin tanim- >< ~ o
lanmas1 gerekmektedir. Bu platform i¢in doner (revolute), L>,/‘(/‘ %
2 F'=0 F'=F} 3) Fyq” F Fg” kayar (transitional) ve sabit (fixed) mafsal olarak adlandirilan ‘m{>‘ <. )
baglant1 tanimlamalart kullanilmistir. Sistem ‘rigid metodu’ e P
sz _0 B —p ) : ile incelenmistir. Ayrica ¢alisma platform sistemi olusturulur-
I ] Sekil 4. Is Platformunun Serbest Cisim Diyagram ken malzeme 6zellikleriyle birlikte 3 ana girdi de girilmistir. | Sekil 6. Platform Hareketinin ve Bir Eklemdeki Kuvvet Degigiminin GCD'deki Goringmi
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Tablo 4. CCD ve Analitik Sonuglarin Kargilastirimasi
Eklem Yerleri Analitik CCD Sonugclan
ve Girdiler ST L (N)
(N)

a 8.46° 8.46°

B 23.62° 23.62°

F 3433.5 3433.5

piston 32466 32456

FY 1576.8 1576.8

Fgf -1857.0 -1856.7 . - s
F,x 23084 23087 e
Py 200 2 Sekil 7. Platformun Kapali Konumunun Bir Gériintimi
F 23084.3 23087
F. 1856.7 1856.7 ”B;F_zl{N)
F.* 23084 23087
P 1576.8 1576.8 40000
F o 69253 69262 20000 -
P -279.95 -279.94 3353 . . L 2 . o " - t(sn)
Fes* 46169 46175 ) o o _ o
F 1856.7 1856.7 Sekil 8. 1. ve 2. Profilin Baglanti Yerindeki Kuvvetin Zamana Bagli Degigimi
Pt 46169 46175
F. 1576.8 1576.8
F.* 86120 86578
Fe -4638.1 -4571.8
Fos* 69698 70139
Fos’ 6793.3 6857.4
Fe 39952 40403
Fe,’ -2781.3 -2715.1
Fa* 46169 46175
Fe, -279.95 -279.90 o . o I—> *
F~ -6216.4 57719 o -
Py 2501.4 2435.2

Fos" 25896 23964 Sekil 9. Statik Yapisal Analizinde Bir Profildeki Tanimlamalarinin Goriinim

P -7073.2 -7137.3
Fios' CerEs T da, profillerin ve bazi parcalarin agirliklart da ¢6ziime dahil
F oo’ 4078.2 4011.9 edilmistir. Sekil 7°deki resimde goriildiigii gibi platformun en
F 1576.8 1576.8 iist kismindaki is platformu ve burglar sistemin daha kolay
Fy -1856.7 -1856.7 ¢oziimlenebilmesi acisindan katilmamistir. Bundan dolayi is

2.5 Statik Yapisal (Static Structural) Analizi ile Parca-
larin incelenmesi

CCD’deki sonuglar ile Excel’de elde edilen analitik sonug-
lar karsilastirildiginda degerlerin yaklasik olarak birbirlerine
yakin oldugu goriilmektedir (Tablo 4). Bu da sistemin CCD
kullanilarak dogru bir sekilde ¢oziilebilecegini gostermistir.
Buna istinaden CCD modelinin tekrar incelenmesi sirasin-

platformunun agirlig1 tasima kapasitesi 350 kg’a ek olarak ek-
lenmistir. Is platformunun agirhig yaklasik olarak 250 kg gel-
mektedir. ikisinin toplami birlikte uygulanarak sistem komple
bir sekilde gercekei haliyle ¢oziimlenmistir ve CCD'de parca
ve profillerin eklem yerlerinde yeni kuvvet degerleri elde edil-
migstir. Elde edilen bu yeni degerlerden kuvvetlerle ilgili nasil
bir degisim oldugu goézlenebilmektedir. Platform en kapali
konumunda profiller lizerinde en kritik durumu yaratmaktadir
(Sekil 7). Bunun nedeni kuvvetlerin bu konumda maksimum

4
0.00 200.00 400,00 (rre
() ®
100.00 300,00

Sekil 10. Statik Yapisal Analizinde Bir Piston Baglanti Parcasindaki Tanimlamalarini Gériinim

kv
0.00 350.00 700.00 {mm) W
| I ]

175.00 525.00

Sekil 11. Statik Yapisal Analizinde Bir Profilin Ag Yapili Gorinimi

0.00 150,00 300.00 (mm) s
I 2 .
75.00 225.00

Sekil 12. Statik Yapisal Analizinde Bir Piston Baglant Pargasinin Ag Yapili Gorinimu
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Tablo 5. Tiim Profillerin Analiz Sonuglari

Profil Deformasyon | Gerilme Gijve_r_| "k
Numarasi (mm) (Mpa) I?anlztlzr)u
1 0.002762 | 26.085 13.6
2 0.002670 | 25.647 | 13.84
3 0.003652 | 80.506 4.41
4 0.003501 | 81.426 4.36
5 0.006075 | 99.848 3.55
6 0.003513 | 101.37 315
7 0.003205 | 44.909 7.91
8 0.002849 | 68.848 5.16
9 0.002966 | 24.618 | 14.42
10 0.002859 4.497 15

degerleri almasindandir (Sekil 8). Bu da pro-
filler lizerindeki gerilme durumunu artiracak,
giivenlik faktoriinii diislirecektir.

Platformun CCD’de elde edilen son mode-
linden tiim konumlari i¢in kuvvet verileri
alinabilmektedir. ANSYS’in Statik Yapisal
analizi kullanilarak tiim profil ve pargalara
tek tek diizgiin ag yapisi olusturularak, bag-
lanti durumlar1 tanimlanmistir (Sekil 9-12).
Platformun en kritik durumundan alinan
kuvvet degerleri profillere ve piston baglanti
pargalarina tek tek uygulanarak gerilme, de-
formasyon ve giivenlik faktorii degerleri elde
edilmistir (Tablo 5-6, Sekil 13-14) [7, 8]. ik
durum i¢in element boyutu profil i¢in 10 mm,
diger baglant1 pargalari icin 5 mm olarak se-
cilmistir. Ag yapist olustururken de dortgen
sekilli elemanlara bolen ve “hex dominant”
olarak adlandirilan metot kullanilmigtir.

Tablo 5’te 5. ve 6. profillerin en disiik gii-
venlik faktorlerine sahip olduklart goriilmek-
tedir. Bu yiizden platformun minimum pozis-
yonunda 5. ve 6. profillerin en kritik profiller
olduklar1 sdylenebilir. Bu profillerin incelen-
mesi platform standartlarina uygunluk agi-
sindan 6nem arz etmektedir. Yapilan galisma-
larda da bu durumun tizerinde durulmustur.
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Tablo 6. Piston Baglanti Parcalarinin Analiz Sonuglari

Yasin Aksungur, Mehmet Ali Giiler

Badlanti Parcasi Numarasi Deformasyon | Gerilme | Giivenlik Faktori
9 ¢ (mm) (Mpa) (Min.)
1 0.002618 55.17 6.43
2 0.002670 55.28 6.42

0.0035133 Max
0.0042006
0.0037625
0.0032253
0.0026882
0.0021511
0.001614
0.0010768
0.00033873
2.6106e-6 Min

Total Deformation
Unit :mm

101.37 Max
30

26,25

22,501

18.751

15.001

11251

1.3016

37518
0.0020904 Min

Equivalent Stress (Von-Mises)
Unit : Mpa

10

3.5022 Min

0

Safety Factor

Sekil 13. Kritik Profillerden Olan 6. Profilin Sirasiyla Deformasyon, Gerilme ve Givenlik Faktéri Gorinimleri

175.00

350.00

.00

L7500

175.00

350.00

350.00

T00.00 {mm}

525,00

700.00 (rarm)

52500

700.00 (rarm)

525,00

0.0026693 Max
0.0023559
0.0020614
0.0017669
0.0014724
0.001178
0.00088351
0.00058903
0.00029456
9.2054e-8 Min

,
N
o

A
8

B

Ry
L
e
B
SR
Q‘\\\

R
3

Total Deformation L) 200.00 400,00 {rrirn) .
. L Eaaa— ES—
Unit : mm

100.00 300,00

55.28 Max
47.413

41.480

35.562

20.635

23.708

17781

11854

5.9274
0.00053565 Min

Equivalent Stress (Von-Mises)
Unit : Mpa

0.00 200.00 400.00 (rarri) @
[ Ea—— ES—)

100,00 300,00

15Max

6.4219 Min

1
0

i
»\“{\\\\‘\\
\\“{{;{‘\\i:\\\
T
T
e
h

Safety Factor 0.00 200.00 400,00 (mm) &

100,00 300.00

Sekil 14. 2. Piston Baglanti Parcasinin Sirasiyla Deformasyon, Gerilme ve Gtivenlik Faktdri Gérinumleri

2.6 Parametre Degisimlerinin incelenmesi

Profilin ag yapisindaki eleman boyutu, profil et kalinligi, burg
et kalinlig1 ve uygulanan kuvvet yeri degisimleriyle ilgili in-

kalinligi 6 mm, burg et kalinligi 12.5 mm’dir.
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celemeler bu bdliimde yer almaktadir (Tablo 7-10, Sekil 15-
18). Bir parametre incelenirken digerlerinde oynama yapil-
mamustir. {1k kullanilan profil eleman boyutu 10 mm, profil et
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Tablo 7. 6. Profil igin Farkli Eleman Boyutlarindaki Analiz Sonuglari

Eleman
Boyutu
(mm)

Eleman
Sayisi

Diigiim
Sayisi

Deformasyon
(mm)

Gerilme
(Mpa)

Giivenlik
Faktorii
(Min.)

5

37780

230994

0.005284

83.059

4.274

Tablo 8. 6. Profil igin Farkli Kalinliklardaki Analiz Sonuglar

Kalinhk
(mm)

Deformasyon
(mm)

Gerilme
(Mpa)

Guvenlik
Faktorii
(Min.)

4

0.0080664

114.14

3.1

6

32438

172573

0.007349

85.168

4.168

5

0.007866

110.37

3.22

7

20173

118345

0.003269

89.499

3.967

0.003513

101.37

3.50

16304

95134

0.003529

91.913

3.862

12428

74805

0.003481

95.603

3.713

0.0048122

102.91

3.45

0.0034047

106.16

3.34

Giivenlik Faktirii

4.8
4.6
4.4
4.2

38
3.6
34
3.2

6

Eleman Boyutu (mm)

Sekil 15. 6. Profil icin Farkli Eleman Boyutlarindaki Givenlik Faktdriiniin Degisim Grafigi

10

Giivenlik Faktiri

3.9

3.7

35

3.3

3.1

29

2.7

25

5

7 8

Profil Kalmhg: ( mm )

Sekil 16. 6. Profil icin Farkli Kalinliklarda Giivenlik Faktériiniin Degisim Grafigi

Tablo 9. 6. Profil igin Farkli Burg Kalinliklardaki Analiz Sonuglar

Yasin Aksungur, Mehmet Ali Giiler

Tablo 10. Platforma Uygulanan Kuvvetin Yer Degisiminde 6. Profil igin
Analiz Sonuglar

Dis Cap | i¢c Gap | Kalinlik | Deformasyon | Gerilme Guve_r.ﬂ!_k N ]
(mm) (mm) (mm) (mm) (Mpa) Faktord Deformasyon | Gerilme I I
P (Min.) Yiiklemeler Faktorii
(mm) (Mpa) (Min.)
65 50 7.5 0.006998 111.67 3.18
F, 0.003513 101.37 3.50
65 45 10 0.0054722 100.9 3.51
F, 0.003778 101.48 3.49
65 40 12.5 0.003513 101.37 3.5
F, 0.003577 101.24 3.50
65 35 15 0.0062207 140.37 2.53
65 30 17.5 0.010708 156.09 2.27 Fy 0.004334 10165 3.49
|
3.5
H
% 3
= 2.5
% 2
L)
& 15
g
0.5
0
5 7 9 11 13 15 17 19
Burcun Kalmhg ( mm )
Sekil 17. 6. Profil igin Farkli Burg Kalinliklarda Giivenlik Faktorintn Degigim Grafigi
F3 F 1 F2 F 4
A 2500 mm B 1160mm C
Sekil 18. Platforma Uygulanan Kuvvetin Yer Degisimini Gésteren Durum

Cilt: 54

Sayi: 643 44 Miihendis ve Makina

Cilt: 54
Mihendis ve Makina 45 Say: 643



Bir Makasli Calisma Platformunun Tasarimi ve Analizi

3. SONUCLAR

ANSYS programinin Gegici Yapisal CCD analizinde, plat-
formun profil ve pargalarinin eklem yerlerindeki kuvvetlerle
birlikte piston i¢in gerekli olan kuvvet de elde edilebilmek-
tedir.

Piston kuvveti, platform minimum pozisyonda iken mak-
simum degerini almaktadir. Bu durumda pistonun en fazla
kuvveti o anda uygulamasi gerektigini gostermektedir. Piston
secimi de buna gore yapilmalidir.

Deformasyon, gerilme ve giivenlik faktorii degerlerini elde
edebilmek i¢in sisteme ag yapist olusturmak gereklidir. Dog-
ru ve uygun sonuglar almabilmesi i¢in de ag yapisindaki ele-
man boyutu bilylik 6nem arz etmektedir. Eleman boyutunun
kiigiiltiilmesiyle birlikte kritik pargalardan olan 6. Profil i¢in
gerilme degeri diigmiis, giivenlik faktorii degeri artmistir
(Tablo 7). Bu durum daha fazla ag yapisi olusturmakla birlik-
te belirli bir noktaya kadar ulasacak ve sabit bir hal alacaktir
(Sekil 15). TS EN 280 standardina gore [4] giivenlik faktorii
minimum degerinin 4 olmasi1 gerekmektedir. Yapilan analiz-
ler sonucunda da kritik durumda olan bir profil bu degere
uygun olarak elde edilmistir.

Profil et kalinlig1 ve burg et kalinlig1 degistirilmistir. Burada
ise model degistirilmeden 6nce pargalar i¢in kullanilan bo-
yutlarda, kritik bir par¢a i¢in yaklasik olarak en iyi degere
ulasildig goriilmektedir (Tablo 8-9, Sekil 16-17). Bu nedenle
incelenen ilk tasarim en iyi tasarim olarak kabul edilebilir.

Platformun {tstiindeki yiikleme farkli noktalardan da uygu-
lanmigtir (Sekil 18). Bu uygulama kritik durumda olan pro-
filleri degistirmemis, o profillerinde analiz degerlerini fazla
etkilememistir (Tablo 10).

Not: ANSYS gibi analiz programlari, ticari olarak ¢aligan
firmalarda genellikle is istasyonlarinda kullanilmaktadir. Bu-
radaki ¢alismada ise belirli kapasitelerde olan bilgisayarlar
kullanilmigtir. Daha detayli ¢alismalar1 gergeklestirmek igin
ig istasyonlariin kullanilmasi gerekmektedir.

SEMBOLLER VE TANIMLAMALAR

o . Profil ile sasi arasindaki ag1

B . Piston ile sasi arasindaki ag1

F : Is platformuna uygulanan
yiikleme

F piston Piston kuvveti

Fij x,y Eklem yerlerindeki kuvvet-
lerin genel gosterimi

>F . Toplam kuvvet gosterimi

Y M
CCD (MBD)

Gegici Yapisal MBD Analizi :

Toplam moment gosterimi
Coklu Cisim Dinamigi (Mul-
ti Body Dynamics)

Transient Structural MBD
Analysis

Statik Yapisal Analizi Static Structural Analysis
Sabit Mafsal Fixed Joint

Déner Mafsal Revolute Joint

Kayar Mafsal Transitional Joint
Deplasman Displacement

Standart Yer Cekimi Kuvvet : Standart Earth Gravity

Uzaktan Kuvvet Remote Force

Ag yapisi Mesh
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