VIBRASYON MOTORU SECIiM .
KILAVUZU J @IKS&I’]

VIBRASYON SISTEMLERI VE METOTLARI
DOGRUSAL HAREKET:

Ayni elektro-mekanik 6zelliklere sahip iki vibrator, eksenleri VA
ayni duzlemde olacak sekilde ve donis yonleri birbirine gore

zit olarak monte edilip calistirildiginda baglanti diizlemine

dik, dalgali, ileri-geri ydnde bir titresim hareketi elde edilir. ﬂ

Dogrusal hareket ile calismasi istenen bir sistemde ,

vibratorlerin montaj duzlemi ve titresecek mekanizmanin | |
agirlik merkezinden gecgen kuvvet hattinin yatay dizlem ile

yaptigl kesisme agisi " i " vibratér montajinda dikkate
alinmalidir.

App : Titresim genligi
i : Kesigsme agisi

G : Agirlik merkezi I :
a : Kontrol sabiti (ivme)

i (derece) Proses
6-12  |Degirmen sanayi
25-30  |Tagima, bogaltma, besleme, sinflandirma
345 [Ayirma
45-80 |Akiskanlastirma yataklan

DAIRESEL HAREKET:
Tek bir vibrasyon motoru , sistemin agirlik merkezi ile kendi
agirlik merkezi cakisacak sekilde monte edildiginde 360 °

yonli tam bir dairesel hareket elde edilir. Vibrasyon motoru

sistemin agirlik merkezinin disina yerlestirildiginde ise elips
seklinde bir hareket elde edilir.
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TABLO-1
l.-:l—:lr:gs;ﬁ:] ‘I.ler:syron Vibrasyon Metotlan ivme
UYGULAMA — rexanst
Uzgil Boyutu N Dogrusal Dairesel a
Agirhidn (devidak)
ince [1500-3000 v 4-9
Buyik orta [1000-1500 v 4-5
Ayirma, tagima, eleme, kaba | 750-1000 y 1545
ayarlama, konumlama, Y
siniflandirma, besleme ince 1500 v 5-7
Kicik arta 1000 v 4-55
kaba | 750-1000 v 35-5.5
Degirmen endustris| BIK ilo/k | B00-750 v 2.4
icin ayirma
Akiskan yataklarn B/ ifofk | 750-1000 v 2-4
Titresim yataklan B/K ifofk |1500-3000 v 0.7-2
Filtre temizleme B/ ifofk | 1500-3000 & 2-3
Gevsetme Bogaltma B/K io/k |1500-3000 g .
(huni,silolarvo.) ] o
Sikigtirma BIK i/fofk [1500-6000 v v 5.5
Beton sikistirma B/K ifofk [2000-9000 “ v 0.9-1.4
Suni Eskitme B/K ifolk | 400-9000 - w 0.5-24

* Santrif(j kuvvet = Vibrasyon sistemin konik kisminin icindeki malzemenin agirhigi x 0.1 veya 0.2
Vibrasyon Motoru Secimi:
[. Yontem

1. Kullanim alanina gére dogrusal ya da dairesel ydontemlerden birisi Tablo-1'den segilir.

2. Yine kullanim alanina goére devir sayisi Tablo-1'den belirlenir.

3. istenilen titresim genligine gore asagidaki formiillerden gerekli santrifij kuvvet ££F1:-) ya da

statik moment (M) hesaplanir.

-

Fr=AppXxm, X (m] % 0,26 k]
M=exm, [kg.mm]
T2 [mm]

App— titresim genligiimm],



Mg

—wibrasyon motoru dahil toplam sistem agirligi[kg]

rnt = msistem+(mvibrasyon X motor adedl)

e 5 eksantriklikimm]

n _— devir sayisi(dev/dak)

4. Secimin 1. adiminda dogrusal yontem secildiyse bulunan santrifilj kuvvet ve statik moment
degerleri 2'ye bolinerek tek bir motorun degeri bulunur. (Dogrusal ydntemde 2 vibrasyon
motoru kullanildigindan 2’'ye balunar).

5. Katalogdan hesaplanan degerlere uygun motor secimi yapilir.

6. Son adim kontrol adimidir. Asagidaki formilden ivme bulunur. Secilen motor Tablo-1'deki
ivme aralidinda ise se¢im dogrudur.
a= ;TL_ ¥ motor adedi

Il. YOntem

Sadece sistem agirligi biliniyorsa;

1.
2.
3.

Kullanim alanina gore dogrusal ya da dairesel yontemlerden birisi Tablo-1'den belirlenir.
Yine kullanim alanina goére Tablo 1'den devir sayisi belirlenir.

Bu devir sayisina karsilik gelen herhangi bir vibrasyon motoru katalogdan secilir. Bu modelin

karsisinda yazan santrifiij kuvvet (FC) ve agirlik degerlerine bakilir.

Secilen motorun agirligi sistemin agirhgina eklenerek toplam agirlik (mtop) bulunur. Burada

dikkat edilmesi gereken; dairesel yontem secildiyse bir vibratoriin, dogrusal yontem secildiyse
iki vibratdrin agirhigi sisteme eklenmelidir. Ayni sekilde santrif(ij kuvvette vibratdr sayisiyla
carpilr.

m = msistem+(mvibrasyon X motor adedi)

Vibrasyon motorunun santrifiij kuvvetinin, toplam sistem agirhdina bélinmesiyle “ivme” (a)

degeri bulunur.
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c ]
o = — X moltor adaal
7
b

Bulunan deger Tablo-1'deki degerle karsilastirilir. Eger misaade edilen araliktaysa segim

dogrudur. Bu aralik disinda ise 3. adima geri donulerek yeni bir motor secilerek islemler

tekrarlanir.



