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OZET

Anahtar Kelimeler: Klape, yay, deneysel, analiz, tasarim, optimizasyon

Bu calismada tavukguluk sektdriinde havalandirma sisteminde kullanilan klape
{iriiniiniin yay konum optimizasyonu yapilmistir. Uretilen ve sahada montaj1 yapilan
klape kapaginin, illere gore degisen riizgar hizindan dolay1 agilmasini engellemek ve
farkli illere gore iiretim yapabilmek adina {iiriin solidworks tasarim programinda
parametrik olarak tasarlanmis ve solidworks hareket analizi programinda analizleri
yapilarak deneysel yontem ile sonuglari karsilastirilmistir.
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MECHANISM OPTIMIZATION OF AN AIR INLET FOR
VENTILATION SYSTEMS AT POULTRY INDUSTRY

SUMMARY

Keywords: Air inlet, spring, experimental, analysis, desing, optimization,

In the study,spring place optimization of air inlet in ventilation systems at poultry
industry have done. Cover of air inlet produced and assembled in poultry , due to
variable wind speed in order to prevent opening the cover of air inlet and according
to different cities to manufacture product designed as parametric in solidworks
software and analyzed in solidworks motion study so the experimental method and
the results were compared.



BOLUM 1. GIRIS

Saglikli bir hayat, yeterli ve dengeli bir beslenme ile miimkiin olmaktadir. Yeterli
beslenme i¢in insan viicudunun ihtiya¢ duydugu protein, enerji, vitamin ve mineral
maddelerin karsilanma oraninda hayvansal {riinler ilk siradadir. Tavuk eti; tiretimi
kolay ve dolayisiyla maliyeti diisiik; tiretim verimi yiiksek, lezzetli ve sindirimi basit
bir besin maddesidir. Tavuk etinin giinliik protein ihtiyacin1 karsilama orani diger
etlerden daha yiiksekken, icerigindeki yag ve enerji daha diisiik orandadir. Canli
agirhk artist hizhidir, yani tavuklarda yemin ete donilisimii kisa siirede
gerceklesmektedir. Kiiciik alanlarda bile tiretimin yapilabilmesi, iiretim donemlerinin
kisa olmasi ve iiretim maliyetlerinin diisiik olmasi tavukc¢ulugun, diinyada oldugu
gibi lilkemizde de onemli bir hayvancilik kolu olmasina sebep olmustur. Kurak ve

verimsiz alanlarda bile kiimesler kurularak etkin bir {iretim ile kisa siirelerde biiyiik

karlar elde edilebilmektedir [4].

Gelisen tavuk tretiminde kullanilmak {izere kiimesler insa edilmekte ve bu
kiimeslerde en yiiksek verim i¢in teknolojik sistemler kullanilmaktadir. Yemleme,
sulama, silo ve yem nakil, 1sitma ve aydinlatma sistemleri ile otomatik folluk,

havalandirma ve kontrol sistemleri kiimeslerde kullanilan baslica sistemlerdir [1].

Kiimeslerde havalandirma sistemleri; kiimeste olusan fazla 1s1y1, sistemdeki fazla
nemi, karbondioksit ve amonyagi ortamdan uzaklastirirken canlilarin ihtiyag
duyduklar1 oksijeni saglar. Hava kontrolii sayesinde verimde artis gerceklesir.
Havalandirma sistemlerinde  kullanilan  ekipmanlar, havalandirma fanlan,

sirkiilasyon-1zgara fanlari, sogutma petekleri ve hava klapeleridir [1].

Ele almman ¢alismada tavukguluk ekipmanlar1 ireten bir firmanin havalandirma

sistemi ekipmanlarindan hava klapelerinde iyilestirme yapmak amaglanmaistir.



BOLUM 2. KAYNAK ARASTIRMASI

2.1. Hayvansal Uretim

6 milyar1 asan diinya niifusu hizla artmaya devam ederken; bu niifusun yeterli ve
dengeli seviyede beslenebilmesi amaciyla geleneksel tarim ve hayvancilik
yontemleri haricinde yeni yontemler denenmeye baslanmistir. Bu alanda yapilan
arastirmalar ile giiniimiiz niifus artis hizin1 karsilayabilecek sekilde hizli, yiiksek
kaliteli ve ¢ok sayida {iriin elde etmek amaglanmaktadir. Buna bagli olarak birim
alanda daha fazla iriin elde etme caligmalar1 hizlanmistir. Bu agidan bakildiginda
kanatli hayvan yetistiriciligi avantajli bir sektdr olmus ve yillar dnce gelistirilen

endiistriyel tavukguluk modeli ile beraber bir¢ok sektor olusmaya baglamistir [5].
2.2. Hayvansal Uretimde Kanath Yetistiriciligi

Kanath hayvan yetistiriciligi; bildircin yetistiriciligi, deve kusu yetistiriciligi, etlik
pili¢ yetistiriciligi, hindi yetistiriciligi, kaz yetistiriciligi, keklik yetistiriciligi, pekin
ordegi yetistiriciligi, siliin yetistiriciligi ve yumurta tavukculugu sektdrlerini

kapsamaktadir [5].
2.3. Endiistriyel Tavukculuk

En sik tiiketilen yiyeceklerin basinda gelen tavuk ve tavuk iirlinleri diinyada oldugu
gibi lilkemizde de genis bir pazar ag1 olusturmaktadir. Artan niifusun ihtiyaclari da,
endiistriyel tavukculuk sektoriinde gelisimi beraberinde getirmistir. Bu durumun
dogal bir sonucu olarak tavuk, organik yumurta ve gezen tavuk yumurtasi ticareti
gelismistir. Kiimesler icerisinde siirekli kontrol altinda tutulmasi gereken unsurlar

sunlardir;



Kiimes igerisindeki sicaklik her an kontrol altinda olmalidir. Canlilarin
bliylime doneminde kiimes i¢i sicakligin yiiksek olmasindan kaginmak
gerekmektedir. Her donem optimum sicaklik araligi saglanmalidir.

Kiimes i¢indeki 6lim oranlarmin asir1 sicaklikla yiikseldigi gozlenir. Canli
gruplarinda canli cinsine gore her sicaklikta farkli sonuglar gozlenebilir.
Canlilar i¢in gelismeyi destekleyecek bir ortam olusturularak canlilarin her
zaman taze yem ile beslenmesi saglanmalidir. Yemlikler, i¢lerine karisan
talas ve giibre gibi yabanci maddelerden sik araliklarla temizlenmelidir.
Yemliklerin kenar yiikseklikleri maksimum kursak hizasinda olacak sekilde
ayarlanmalidir.  Belirli  siirelerle yenen yem orant canli basina
hesaplanmalidir.

Uretimden yiiksek verim elde edilebilmesi igin canlilara verilecek suyun taze
ve temiz olmasi, ayrica suyun serbest verilmesi gerekir. Suyun dokiilmesiyle
ortamin 1slanmasma engel olunmali ve suluklarin da kenar yiiksekliginin
yemlikler gibi dogru hizalarda ayarlanmasi gerekir. Suluklarin canlilarin sirt
seviyesinde yerlestirilmesi gerekmektedir. Yemlik ve suluk cevrelerinde
yogunluk gozlendiginde yemlik ve suluk sayilarinda artisa gidilmelidir.
Kiimes i¢indeki nem oram1 normal smirlarin disinda oldugunda canlilarda
hastalanmalar gozlenmektedir. Verimli bir {iretim sistemi i¢in kiimesin nem
seviyesi diizenli bir sekilde izlenmeli ve kontrol altinda tutulmalidir.

Altlik; canlilarin bakim ve yetistirilmesinde en énemli konulardanken, tavuk
tireticilerinin bu hususta gereken hassasiyeti gostermedigi gozlenmektedir.
(Anonim1, 2016)

Broilerler gelisimlerini siirdiiriirken oksijen tiikketip, atik gaz ile su buhari
uretirler. Ayrica broiler kiimeslerindeki 1siticilar, ortamin atik gaz miktarini
artirirken kullanilan havalandirma sistemi, meydana ¢ikan atik gazlari kiimes
ortamindan uzaklastirmaktadir. Havalandirma sistemleri kullanilan kiimesin
yapisina ve yasanilan ortamin hava sartlarina gore ayarlanmalidir. Kisacast
havalandirma sistemleri, asir1 sicaklik ve nemi uzaklastirirken, zararli gazlar
ortamdan atarak hava kalitesini artirmali ve yeterli oksijeni saglamalidir.
Havalandirmada yetersizlik veya asirilik durumlarindan kaginilmahidir. Etkin

bir havalandirma kiimes icerisindeki nem diizeyini de kontrol altinda tutmay1



saglar. Yeterli havalandirma ile yatakliklarin nemli olmamasi, kuru tutulmasi
gerekmektedir. Yine havalandirma sistemleri ile canlilarin hastalanmasina
sebep olan amonyagin ortamdan uzaklastirilmasi saglanmalidir. Yatakliklarda
cam, tahta pargalar1 gibi canlilar i¢in tehlike arz eden parcalar
bulundurulmamalidir. Kis aylarinda, yeterli havalandirma yapilamadig: i¢in
kiimeslerde altliklar 1sitict destegi ile iyilestirilmelidir.

Aydinlatmada kullanilan renkli 1siklar iiretim verimini artirmak icin son
derece oOnemlidir. Fazla 1sikli ortamda kalan canli grubunda kanibalizm
gozlenmektedir.

Yerlesim sikli81; kiimeslerde gerekli havalandirma miktarinin saglanabilmesi,
yemleme ve sulama gibi faaliyetlerin yeterli dl¢iilerde uygulanabilmesi i¢in
metrekareye diisen canli miktar1 hesaplanmali ve bu yogunluga uygun bir

yerlesim diizeni uygulanmalidir [4].

Yerlesim sikliginin canlilara etkisi Tablo 2.1.’de gosterildigi gibidir [6].

Tablo 2.1. Yerlesim sikligimin 6liim orani, canli agirlik ve yemden yararlanmaya etkisi

Hayvan Basina Ortalama Canli . Yemden

Alan (cm?) Agirligi(kg) Oliion Oran1 (%) Yararlanma Orant
900 1.87 2.1 2.05

800 1.86 2.3 2.06

700 1.84 2.6 2.08

600 1.82 3 2.11

500 1.79 3.6 2.15

400 1.75 4.5 2.20

300

1.70 5.8 2.26




Yerlesim siklig1 ile canli agirlig arasindaki ters oran Tablo 2.2.’de verilmistir.

Tablo 2.2. Canli agirhg: ve yerlesim siklig iliskisi

Canli Agirlik (kg) Yerlesim Sikligi(adet/m?)
1.13 30

1.36 25

1.59 21

1.80 18

2.00 16

2.30 15

2.70 12

3.20 10

3.60 9

Sekil 2.1.1deal yerlesim sikligi

Oli hayvanlarm kiimesten hizla ulastirilmasi, mikrobun yayilmasmi engeller.
Kiimeslerde giinliik 6liim oranlarinin normal seviyeden sapmamasi i¢in kontroller ve

karsilastirmalar yapilmalidir. Uretim ddénemleri sonunda haftalik 6liim oranlarinin



toplanmasiyla veya oOlen piliglerin kiimese konan civciv sayisina oraninin

hesaplanmasiyla toplam 6liim oran1 hakkinda bilgi sahibi olunabilir.

Kiimes hayvanciliginda toplu iiretim yapildigindan dolay1 sagligin korunmasi en
onemli hususlardan biridir. Uretimin tiim temizlik ve dezenfektasyon kurallarina
gore yapilmasit c¢ok Onemlidir. Son yillarda tavuk yetistiriciliginde hastalik
kontroliine biiyiik 6nem verilmeye baslanmis ve bu alanda biiylik gelismeler
yasanmistir. Kiimeste ortaya ¢ikan bir hastalik ¢ok zor durdurulmaktadir. Siiride
hastalik gozlenmeye basladiginda verim diiser ve bliyiik kayiplar ortaya c¢ikar. Bu
durumun Oniine gecebilmek mutlaka siiriiniin  giinliik olarak incelenmesini

gerektirmektedir [1].



BOLUM 3. ENDUSTRIYEL TAVUKCULUKTA KULLANILAN
KUMES SISTEMLERI

Kanatli hayvan yetistiriciligi sektoriinde yasanan gelismelerle beraber otomasyonlu
sistemler benimsenmistir. Glinlimiizde en verimli {iretimlerin yapilabilmesi i¢in

kullanilan kiimesler asagida siralanan sistemleri barindirmaktadir.
Bunlar;

— Yemleme Sistemleri

— Sulama Sistemleri

— Silo ve Yem Nakil Sistemleri
— Isitma Sistemleri

— Aydinlatma Sistemleri

— Havalandirma Sistemleri

Bu calismada endiistriyel tavukgulukta kullanilan kiimes sistemlerinden

havalandirma sistemi ele alinacaktir.
3.1. Havalandirma Sistemleri

Kapali kiimes sistemlerinde havalandirma giin gectikge daha c¢cok Onem
kazanmaktadir [1]. Kiimeslerde havalandirma sistemleri; kiimeste olusan fazla 1s1y1,
sistemdeki fazla nemi, karbondioksit ve amonyagi ortamdan uzaklastirirlar.
Canlilarin ihtiya¢ duyduklart oksijeni saglarlar. Canlilar i¢in en onemli etken olan
hava kontrolii ile verimlilikte artis saglanir [1]. Bu sayede m?’ye daha fazla canh

sayist diiserken kapasitede artig saglanmis olur [6].
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Sekil 3.1. Kiimeste havalandirma sistemi

Kiimeslerdeki dogal hava hizi, igerideki ve disaridaki havanin sicakliklar farkina ve
riizgar hizi ve yoni gibi faktorlere baglidir. Fakat mekanik havalandirmada fan
kapasitesi ve hava girig delikleri alanlar1 kiimesteki dogal hava hizini etkileyen
faktorlerdir. Havanin hizi, kiimes igerisindeki sicaklik ve nem degerlerine de

baghdir.
Hava hizinin kiimes i¢indeki canlilara zararinin olmamasi i¢in ortamda saglanmasi

gereken sicaklik ve hava hizi degerleri asagidaki tabloda verilmistir. Farkli
sicakliklarda hava hizi Tablo 3.3.’deki gibi olmalidir [2].

Tablo 3.1. Kiimeslerde optimum sicaklik degerleri ile hava hizi

Sicaklik (°C) Hava Hiz1 (m/s)
0 0.15
5 0.28
10 0.56
15 0.91
20 1.15
25 1.46

30 2.16




Fazla 1s1, nem ve kirli havanin kiimeslerden disariya atilabilmesi i¢in yeterli
havalandirma saglanmalidir. Tavan veya c¢atidan yapilan hava cekisi, tabandan
yapilana gore daha hizli bir sekilde kiimesi serinletmektedir. Civcivler i¢in gerekli
hava miktari, civciv basina 0.83 m-V saat olmalidir. Bu deger 1 kg agirligindaki

canli igin 3,6 ile 4 m*/h araliginda olmalidr.

Tavuk kiimeslerinde hava miktari, kis aylar1 i¢in en az 0,48 ile 1,4 m V saat, yaz

aylarinda 3,6 -1 m3/h dir [2].

Havalandirma kullanilan ekipmanlar ise su sekilde siralamak miimkiiniidiir.

3.1.1. Havalandirma fanlari

Sekil 3.2. Havalandirma fanlar1

— Fan 1400
— Konik Fan
— Fan 960
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3.1.2. Sirkiilasyon fanlar1 —1zgarah fan

Sekil 3.3. Izgarali fan

3.1.3. Sogutma petekleri

Tiiplii Pet Panel
Pratik Pet Panel
PVC Pet Kapak Sistemleri

Sekil 3.4. Tiiplii pet panel sistemi

Sekil 3.5. Pratik pet panel sistemi
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Sekil 3.6. PVC pet panel sistemi

3.1.4. Hava klapeleri

Kapali kiimeslerde minimum ve gegis havalandirmalarinda kiimese giren havanin
kontrol altina alinabilmesi i¢in kullanigli ekipmanlardir. Hava klapeleri igin ortak

ozellikler sunlardir [1];

— Yiksek kalitede plastik malzemeden tiretilirler.

— Kapak i¢inde bulunan izolasyon malzemesi ile iyi derecede yalitim saglarlar.
— Kapak tizerindeki kulplar iki kademeli olarak kullanim imkani saglar.

— Tam sizdirmazlik i¢in paslanmaz ¢elik yaylar kullanilir.

— Kapaklarda mukavemeti saglayan alliminyum profiller mevcuttur.

Sekil 3.7. Diisiik kapasiteli hava klapesi ve yiiksek kapasiteli hava klapesi
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Kiimes ic¢ine taze hava girmesi, kontrol {initesine bagli statik basinca gore veya

kademeli olarak otomatik agilip kapanmasiyla saglanir [1].

Sekil 3.9. Hava yonlendiriciler

Hava klapeleri, tizerlerinde bulunan hava yoOnlendiricileri ise kiimese havanin

istenilen agidan girmesini saglar.

Sy i
\SEEEEL || aERzand '['l “l!“!“‘. LT

Sekil 3.10. Hava klapesi tipleri
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Sekil 3.11. Havalandirma gesitleri

Sekil 3.11.°de baz1 havalandirma gesitleri verilmistir. Firmalarda kiimes ihtiyag¢larina
gore ¢esitli havalandirma panolar1 da {iretilmektedir. Kiimes i¢indeki sicakligi,
rutubeti ve hava hizin1 hesaplayabilen, kiimes dig1 sicaklig1 baz alarak havalandirma
seklini degistirebilen ve alarm sistemine sahip havalandirma panolari, merkezi olarak
ya da internet araciligiyla izlenebilmektedir. Bu sayede, istenen her saat araliginda
kiimes degerleri kontrolii yapmak miimkiin olmaktadir. Bu kontroller, canlilarin
saghgr ve gilivenligini korumak adina biiylik Oonem tagimaktadir. Sekil 3.12.°de

havalandirma kontrol sistemi ekipmanlar1 gosterilmektedir [1].

R

a
€
L

Sekil 3.12. Havalandirma kontrol sistemi
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Kontrol panolart adi verilen bu ekipmanlarda bulunan islemciler, i¢ ve dis sicaklik
sensOrii, Nnem ve statik basing sensori, 1sitici ¢ikisi, sogutma pet ¢ikisi, zamana ya da
hayvanlarin agirligina bagl olarak fanlar1 ¢alistirabilme, Statik basing degerlerine
bagli olarak klape ve ped kapaklarin1 c¢alistirabilme, bilgisayar baglantisi
kurulabilmesi haricinde cep telefonlar: ile kontrol ve alarm bilgilerini alabilme,
istendiginde manuel kumanda edilebilen motor bulundurma, her kosulda gilivenlik

saglayabilen alarm sistemlerine sahiptir [1].



BOLUM 4. MATERYAL VE YONTEM

4.1. Materyal

Calismada kullanilan materyallerin patlatilmis resmi Sekil 4.1.”de gdsterilmistir.

Materyal olarak kullanilan klapeyi olusturan pargalar su sekildedir;

— Klape govdesi

— Klape kapak makara yatagi

— Kilape kapak makara U teli

— Plastik makara

— Fiberli somun

— Paslanmaz Klape kapak yay1 (kii¢lik ve biiyiik)
— Hava yonlendirici destekler (sag-sol)

— Hava yo6nlendirici panjur

—  Yildiz bagh sac vida

— Klape kapag1

— Klape halat makara takimi



BOM ID | Description | Description Qty |
1 HV2855 ligaz Klape Govde 1
2 HV2954 Klape Kapak Makara Yatagi 1
3 HV2955 Klape Kapak Makara U Teli 1
4 HV2956 Makara Plastik @5x@23 1
5 Y00116 Fiberli Somun M5
6 HV2861 ligaz Klape Kapak Yayi Kiigik Paslanmaz_| 2
7 HV2862 ligaz Klape Kapak Yayi Blyuk Paslanmaz
8 HV1766 Trs Klepe Hava Yon. Sag Destek 1
9 HV1767 Trs Klepe Hava Yon. Sol Destek 1
0 HV3115 ligaz Klepe Hava Yénlendirici Panjur 1
1 Y01026 Bombe Bas Yildiz Sac Vidas| @3,5X16 Pas | 4
2 HV2856 ligaz Klape Kapak Komple 1
3 HV2863 ligaz Klape Halat Makara Takimi 1

Sekil 4.1. Klape patlatilmis resim gosterimi

\'J

A4

16
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4.2. Yontem

Calismada kullanilan 3 boyutlu kati model verileri Solidworks programinda gergege

uygun tasarlanmistir. Klape parcalar Sekil 4.2.°de gdsterilmistir.

Sekil 4.2. Klape ana pargalart

Deneyler kuvvet olger ve test diizenegi yardimiyla yapilmistir. Elde edilen veriler
solidworks programinda olusturulan modelin motion study modiiliinde analiz edilen

sonugclari ile karsilastirilarak yapilmistir.

Sekil 4.3. Test diizenegi ve kuvvet 6lglimil
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4.3. Solidworks ile Uriiniin Modellenmesi
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Sekil 4.4. Klape iirliniin modellenmis hali

Solidworks programi ile klapenin tiim pargalari tek tek parametrik olarak

tasarlanarak montaj1 yapilmistir.

4.4. Solidworks Motion Simulasyon Uygulamasi

Kinematik analiz ile pargalarin zamana bagli olarak hiz, yer degistirme, ivme
gibi sonuglarini inceleyebilir ayrica pargalarin lizerine yer ¢ekimi, kuvvet, yay gibi
ozellikler tanimladiginizda parcalar arasindaki kuvvet aktarimlarmi kolayca

solidworksun hesaplamasini saglayabilirsiniz [3].

Kinematik analiz sistemlerin sonuglarinin fiziksel sartlar1 géz 6niinde bulundurarak
hesaplamalar yaptigindan gerceke¢i sonuglar sunar. Daha imalatin1 gergeklestirmeden

sistemimizi kinematik agidan nasil ¢alistigini gbzlemlememize imkan verir [3].



Klape datasi Solidworks Motion boliimiine alinmistir.
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Sekil 4.5. Solilworks Motion béliimii goriiniimii 1. adim
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Solidworks Motion boliimiinde kapak datasina etki eden kuvvet tanimlanmaistir.
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Sekil 4.6. Solilworks Motion’da kuvvetlerin tanimlanmasi 2. adim



Zamana bagli olarak etki eden kuvvet lineer arttirilarak girilmistir.
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Sekil 4.7. Solilworks Motion’da zamana bagli olarak girilen degerler 3. adim
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Zamana bagli olarak girilen degerler asagidaki grafik tablosunda gosterilmistir.
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Sekil 4.8. Solilworks Motion’da zamana bagli olarak girilen degerler 4. adim
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Kuvvet uygulamasinin ardindan klapede kullanilan yaylar sirasi ile tanimlanmustir.
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Sekil 4.9. Solilworks Motion’da tanimlanan yaylarin {iriin agacinda gosterimi 5. adim
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Once biiyiik yay degerleri girilmistir. Yay degerleri mevcut iiriinde kullanilan yay

degerleri dikkate alinarak tanimlanmistir.
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Sekil 4.10. Solilworks Motion’da tanimlanan biiyiik yaylarin degerlerinin girilmesi 6. adim

E
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Biiyiik yaylar tanimlandiktan sonra kii¢clik yaylar tanimlanmistir. Yay degerleri

mevcut tirlinde kullanilan yay degerleri dikkate alinarak tanimlanmistir.
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Sekil 4.11. Solilworks Motion’da tanimlanan kiigiik yaylarin degerlerinin girilmesi 7. adim
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Kuvvet degerleri ve yay degerleri tanimlandiktan sonra mevcut konum igin analiz
calistirildiginda kapagin ne kadar kuvvette acildig1 analiz ortaminda tespit edilmistir.

Kapak 37 N kuvvet uygulandiginda ilk agma hareketini gergeklestirmektedir.

Sekil 4.12. Solilworks Motion’da tanimlanan ilk agma kuvveti goriiniimii 8. adim

80

80 4

40 -

37 newton @ 3.70 sec

Tepki Kuvvetil (newton)

20

il ; ; ; ; ; ;
0.00 2.00 4.00 .00 &.00 10.00 12.00
Zaman (sec)

Sekil 4.13. Solilworks Motion’da tanimlanan ilk agma kuvvet grafigi 9. adim
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Zamana bagl olarak girilen kuvvet degerlerine istinaden Sekil 4.13.’de kapaga 37 N
kuvvet ettigi anda kapak govdeden ayrilmaya baslamaktaktadir. Bu kuvvet ilk agma

kuvveti olarak adlandirilmaktadir.

3.7 saniyenin ardindan yani 37 N kuvvet uygulandiktan sonra hareket etmeye
baslayan kapagin ac¢ilmasimi siirdiirdiigii durum  Sekil 4.14.°de asagidaki gibi

solidworks motion boliimiinde gosterilmistir.

¥

L.

vio-@d@| @SN e s EBlE wwd-|

0sn 2 sn |4 si| 6 sn 8sn
1

[l e i e i i i

Sekil 4.14. Solilworks Motion’da tanimlanan 40 N’luk kuvvetin etkisi 10. adim
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Klape kapaginin maksimum acildigi kuvvet 80 N’dur. Kapagin tam ac¢ilma durumu
yere paralel olma durumudur. Zaman kuvvet tablosunda maksimum deger 8. Saniye
yani 80N oldugu i¢in Sekil 4.15.’in grafigi olan Sekil 4.16.’da tepki kuvveti 80N dan

sonra zamana bagli olarak degismeden ilerlemektedir.

Sekil 4.15. Solilworks Motion’da tanimlanan maksimum agma goriiniimii 11. adim
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Sekil 4.16. Solilworks Motion’da tanimlanan maksimum agma kuvvet grafigi 12. adim
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Deneysel yontem ile mevcut konum analiz sonuglarini karsilagtirmak igin test

diizenegini Sekil 4.17. ve Sekil 4.18.’de gosterildigi gibi hazirlanmigtir.

L P7 -

@
a

Sekil 4.17. Test diizeneginin kurulmasi 1. adim



Sekil 4.18. Test diizeneginin kurulmasi 2. adim

29
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Mevcut yay konumu ile yapilan analiz sonucunu deneysel c¢alisma ile
karsilastirabilmek igin test diizenegine monte edilmis olan klapenin, kapagina etki

eden ilk agma kuvvetinin dl¢timii Sekil 4.19.’da gosterilmistir.

Sekil 4.19. Test diizenegi genel calisma prensibinin gosterimi

Klape kapaginin deneysel yontem ile ilk agma kuvveti 17,2 N olarak tespit edilmistir.
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F=P = F

N o

Sekil 4.20. Makaralar Prensibi Gosterimi

Makaralar prensibinden 17,2 N kuvvet uygulandiginda ilk agilma gergeklesen
kapakta olusan kuvvet 34,4 N’dur. Analiz sonuglari ile karsilastirildiginda %93

dogru sonug elde edilmistir.

Analiz sonuglar ile deneysel sonuglarin yakin ¢ikmasinin ardindan analiz ortaminda
cesitli denemelerin yapilip akabinde deneysel olarak teyit edilmesi hem maliyet hem

de zaman acisindan avantajli olacaktir.

Cesitli denemeler sonucunda kapak ilk agma kuvvetini arttirip kapak son agilis
kuvvetini en az arttirarak en optimum sonuglari analiz ortaminda elde ettikten sonra

ayni1 kosullar test dlizeneginde deneysel yontem ile karsilastiracagiz.

Klape kapak datasinda biiyiik yayin takildigi bitis noktas: i¢in alternatif konumlar

olusturulmustur. Asagidaki tabloda alternatif konumlar i¢in renk kodlamalari

gosterilmistir.
Tablo 4.2. Alternatif yay konumlari i¢in renk kodlamalari
Sar1 1. alternatif
Mavi 2 alternatif
Yesil 3. alternatif
Pembe 4 alternatif
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Sekil 4.21. Alternatif yay konumlari i¢in renk kodlamalarinin gériiniimii

4.5. Optimize Yay Konumu Sonuc¢larimin Analiz Yontemi ile Tespit Edilmesi

Klape kapaginda yayin bitis noktasi konumunun optimizasyonunu saglamak i¢in
olusturulan g¢esitli alternatifler Sekil 4.22.°de gosterilmistir. Alternatif konumlar

mevcut yay konumundan ayni eksende 12mm araliklar ile yerlestirilmistir.

Sekil 4.22. Alternatif konumlarin numaralandirilmis tasarim gorseli
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4.5.1. I. Alternatif calisma

Biiylik yay sar1 renkli bitis noktasinda iken yapilan analiz sonucunda ilk agma

kuvveti 42 N’dur. Maksimum a¢ma kuvveti 80N’dur. Sekil 4.23.”de ilk agma kuvvet

zaman grafigi gosterilmistir.

a0

&0

40 -

42 newton @ 4.25 sec

Tepki Kuvvetid (newton)

20 4

u u u u u
0.00 2.00 4.00 8.00 8.00 10.00
Zaman (sec)

Sekil 4.23. L. Alternatif kapak ilk agma kuvvet grafigi

Zamana bagli kuvvet grafiginde 4.2. saniyede 42 N kuvvet etki ettiginde kapak
govdeden ayrilmaya yani ilk agilmay1 gerceklestirmeye baslamistir. Bu analizde elde

edilen grafik ilk agilma kuvvetinin %13 artmis oldugunu gostermektedir.
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Sekil 4.24.”de maksimum agma kuvvet zaman grafigi agagidaki gibi gosterilmistir.

80 =

80 -

40 |

Tepki Kuvvetid (newton)

20 4

t + + + +
0.00 2.00 4.00 5.00 8.00 10.00
Zaman (gec)

Sekil 4.24. |. Alternatif kapak maksimum agma kuvvet grafigi

Sekil 4.24.°de gosterildigi gibi zamana bagli kuvvet grafiginde 8. saniyede kapak
tamamen agilmis duruma ulasmustir. Bu analizde elde edilen grafik maksimum a¢gma

kuvvetinin mevcut konum ile ayn1 olup degismedigini gostermektedir.
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4.5.2. 1. Alternatif cahisma

Biiylik yay mavi renkli bitis noktasinda iken yapilan analiz sonucunda ilk agma
kuvveti 53N’dur. Maksimum a¢ma kuvveti 80N’dur. Sekil 4.25.’de ilk agma kuvvet

zaman grafigi gosterilmistir.

80

80 +

Tepki KuvvetiG (newton)
I
1

20 4

t T
0.00 1.32 263 395 5.26 658 7.80
Zaman (sec)

Sekil 4.25. 1. Alternatif kapak ilk agma kuvvet grafigi

Zamana bagl kuvvet grafiginde 5.3. saniyede 53 N kuvvet etki ettiginde kapak
govdeden ayrilmaya yani ilk agilmay1 gergeklestirmeye baglamistir. Bu analizde elde

edilen grafik ilk agilma kuvvetinin %43 artmis oldugunu gostermektedir.
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Sekil 4.26.”da maksimum agma kuvvet zaman grafigi agagidaki gibi gosterilmistir.

Tepki Kuvvetit (newtan)

20 4

0.00 132 2863 385 526 658 780 921
Zaman (sec)

Sekil 4.26. 11. Alternatif kapak maksimum agma kuvvet grafigi

Sekil 4.26.’da gosterildigi gibi zamana bagli kuvvet grafiginde 8. saniyede kapak
tamamen ac¢ilmis duruma ulagmistir. Bu analizde elde edilen grafik maksimum a¢ma

kuvvetinin mevcut konum ile ayni olup degismedigini gostermektedir.
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4.5.3. 111. Alternatif ¢alisma

Biiylik yay yesil renkli bitis noktasinda iken analiz sonucunda ilk agma kuvveti
60N’dur. Maksimum a¢ma kuvveti 88 N’dur. Sekil 4.27.’de ilk agma kuvvet zaman

grafigi gosterilmistir.

80

B0 -

60 newton @ 6.08 sec

40 1

Tepki Kuvvetid (newton)

20

t t T t t
0.00 2.00 4.00 6.00 8.00 10.00
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Sekil 4.27. 111. Alternatif kapak ilk agma kuvvet grafigi

Zamana bagh kuvvet grafiginde 6. saniyede 60 N kuvvet etki ettiginde kapak
govdeden ayrilmaya yani ilk agilmay1 gerceklestirmeye baslamistir. Bu analizde elde

edilen grafik ilk agilma kuvvetinin % 62 artmis oldugunu gostermektedir.
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Sekil 4.28.’de maksimum agma kuvvet zaman grafigi asagidaki gibi gosterilmistir.

100

PR——

88 newton @ 8.63 sec

Tepki Kuvvetid (newton)

+ + + + + +
0.00 200 4.00 B8.00 8.00 10.00 12.00 14.00 16.00
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Sekil 4.28. 111. Alternatif kapak maksimum a¢ma kuvvet grafigi

Sekil 4.28.’de gosterildigi gibi zamana bagh kuvvet grafiginde 8,6. Saniyede 88 N
kuvvet etki ettiginde kapak tamamen ag¢ilmis duruma ulagmistir. Bu analizde elde
edilen grafik maksimum agma kuvvetinin mevcut yay konumdan %210 artmis

oldugunu gostermektedir.
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Alternatif konumlara gore analiz sonucu elde edilen veriler ilk agma kuvveti ve
azami agma kuvveti degerleri Sekil 4.29. ve Tablo 4.3.’de tablo ve grafik halinde
gosterilmistir.

Tablo 4.3. Alternatif konum analiz sonuglari tablosu

Alternatif Calisma Ilk A¢ma Kuvveti (N) Maksimum A¢ma Kuvveti (N)

1 42 80
2 53 80
3 60 88
Alternatif Konum Grafigi
20 80 80 88
80
70 60
z 60 53
= 50 47 m ilk Agma Kuvveti
S 40 -
X 30 - B Maksimum A¢ma
20 - Kuvveti
10
0 .
1 2 3
Konum

Sekil 4.29. Alternatif konum grafigi

Sahada klape sisteminin g¢aligmasi motor ya da aktiiatorle saglanmaktadir. Bir
duvarda Ornegin 30 adet klape bulunmaktadir. Motor tiim klapeleri ayn1 anda
agmaktadir. Maksimum a¢gma kuvvetinin artmasi istenmeyen durumdur. Motor ya da
aktiiatorde zorlanma yasanmamasi adina bu durumdan kaginmamiz gerekmektedir.

Aksi takdirde motor arizalar1 ya da elektrik tiiketimi artiglar1 yasanmaktadir.

Bu yiizden Il. Alternatifteki ¢alisma optimum sonuclari vermektedir. Bu analiz
calismas1 referans alinarak sonuglarinin deneysel yontem ile karsilastiriimasi

gerekmektedir.
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4.6. Deneysel Yontem ile II. Alternatif Analiz Calismasinin Karsilastirilmasi

4.6.1. I1. Alternatif analiz ¢alismasi
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Sekil 4.30. II. Alternatif Analizinin ilk agma kuvveti gosterimi
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Biiyiik yay mavi renkli bitis noktasinda iken yapilan analiz sonucunda ilk agma

kuvveti 53 N’dur. Maksimum a¢gma kuvveti 80 N’dur.
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Sekil 4.31. II. Alternatif analizinin maksimum agma kuvveti gosterimi
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4.6.2. Deneysel yontem ve ol¢iim

Il. Alternatif analiz calismasinin sonuglarin1 dikkate alarak, analiz ortamindaki
alternatif konumlarin fiili olarak kapak iizerine uygulanmasi ve test edilmesinin

adimlar1 asagidaki gibi gosterilmistir.

Sekil 4.33. Analiz ortaminin uygulamaya aktarilmasi 2. adim

Konum alternatiflerinin uygulandig1 kapak klapeye monte edilip test diizenegine

yerlestirilmistir.
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Il. Alternatif analiz ¢alismasinin sonuglarini dikkate alarak, analiz ortamindaki gibi
biiyiik yay bitis noktasinin konumlart Sekil 4.34.’de gorildiigii gibi kapaga sac

yardimiyla 12mm araliklar ile ayn1 eksende yansitilmistir.

Sekil 4.34. Analiz ortamindaki modelin deneysel iiriine uygulanmast
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Konum alternatiflerinin uygulandigi kapak klapeye monte edilip Sekil 4.35.’deki gibi

test dlizenegine yerlestirilmistir.

Sekil 4.35. Kapagin test diizenegine monte edilmesi
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F=P = F=_

N

Sekil 4.37. Makara prensibinin gosterimi

Deneysel yontem uygulandiginda klape kapak ilk agma kuvveti sekil de gosterildigi
gibi 26 N olarak ol¢iilmiistiir.
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Makaralar prensibinden 26 N kuvvet uygulandiginda kapakta olusan ilk agilma
kuvveti 52 N’dur. Analiz sonuglar1 ile karsilagtirildiginda %98 dogru sonug elde

edilmistir.



BOLUM 5. SONUCLAR VE TARTISMA

Tavukguluk sektoriinde kiimeste yasayan ortalama 30000 canli i¢in en Onemli
etkenlerden biri havalandirma sistemi ve bu sistemde kullanilan klape tiriintidiir.
Klape kapagi motor kuvveti ile acilir ve yay kuvveti ile kapanir. Ayrica yaylar; klape
kapagina motor kuvveti uygulanmadigi zamanlarda riizgarin etkisiyle kapagin

acilmasini 6nler.
Ulkemizde bolgesel olarak riizgar hizlari degiskenlik gostermektedir.

Cesitli illere gore klape kapak tasarimi yapilmasi ve diisiik riizgar hizarinda acgilmay1
engelleyecek yay pozisyonunun belirlenmesi adina yapilan bu g¢alisma ¢ok Snem

tasimaktadir.

Bu calismanin bir diger yarar1 ise kapagin ilk agilmasini saglayacak olan riizgar
kuvvetinin artmis olmasi ve motor kuvvetinin ayn1 kalmasidir. Bununla birlikte
kiimeste diigiik riizgar kuvvetleri ile agilmayacak olan kapak igerideki 1s1 kaybini

Onleyerek enerji tasarrufu saglanmasina yardimei olacaktir.

Yapilan caligmada analiz ile deneysel yontemin ortalama %95 oraninda gercegi

yansittig1 gozlemlenmistir.

Bu calismay1 gelistirmek adina klapenin govdeye cizgisel temasini ve siirtiinmesini,
kapagin ilk agma kuvvetini 6l¢gmek i¢in kuvvet Olcer ile beraber kapagin gévdeden

ayrilmasini 6lgebilecek sensorler de ilave edip deplasmani testip edebiliriz.

Olgme ve veri alma yontemini el ile degilde belli bir diizenek kurarak sistemselde

yapabiliriz.



48

Bu sayede bundan sonra yapilacak olan optimizaSyon g¢alismalarinda deneysel
yontem ile zaman kaybi ve iscilik kayb1 yasamadan simulasyon ortaminda istenilen
calismanin yapilabilecegi ispatlanmistir. Bu sonug¢ ise optimizasyon sistemlerinin
irlin gelistirme ve iyilestirme calismalarinin her bir agsamasinda kullanilabilecegini

gostermektedir.
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