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OZET
YAKITSIZ VE TETIKLEMEL|I MANYETIK ARAG VE ENERJI MOTORU

Bulus, PLC kontrol Gnitesi (2), mars motoru (3), volan digli sistemi (6), silindir gdomlekleri (7), agisal
biyel kol (8), lineer hareketli biyel kol (9), sabitlenmis piston (10), switch (12), yaglama sistemi (14),
levitasyon sistemi (15), su sogutma sistem (16), hava tahliye sistemi (17), hava giris sistemi (18)
turbo sistemi (19), tambur sistemi (20) ve peltier sistemi (21) igeren, yakitsiz ve tetiklemeli

manyetik ara¢ ve enerji motoru ile ilgilidir.
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ISTEMLER

Bulusg, yakitsiz ve tetiklemeli ¢alisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor olup
ozelligi;

- PLC kontrol Unitesi (2)

- Mars motoru (3)

- Volan disli sistemi (6)

- Silindir gomlekleri (7)

- Acisal Biyel kol (8)

- Lineer hareketli biyel kol (9)
- Sabitlenmis piston (10)

- Switch (12)

- Yaglama sistemi (14)

- Levitasyon sistemi (15)

- Su sogutma sistem (16)

- Hava tahliye sistemi (17)

- Hava girig sistemi (18)

- Turbo sistemi (19)

- Tambur sistemi (20)

- Peltier sistemi (21) igeren manyetik motor ¢galisma prensibi icermesidir.

istem 1’e bagl yakitsiz ve tetiklemeli calisan manyetik piston yapilanmasi iceren bir motor
olup dzelligi; manyetiklerin gcalisma esnasinda 1sinmasini engelleyen ve sistemin verimli

¢alismasina olanak sadlayan su sogutma sistemi (16) icermesidir.

istem 1’e bagli yakitsiz ve tetiklemeli ¢alisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup 6zelligi; krank miline (5) bagh olan agisal hareket yapan biyel kollarinda (8) bulunan
yarim daire seklindeki cikintilarin (8.1) silindir gdmleginin (7) etrafinda sarili bobine (7.1)
gelen akimin krank mili (5) hareketine goére sireklilik halinde akimin kontroliinii saglayan

switch (12) icermesidir.

istem 1°e bagli yakitsiz ve tetiklemeli ¢alisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup 6zelligi; manyetik levitasyon &zelligi iceren ve krank mili (5) iki ucunda monte edilmis

dairesel miknatislar icermesidir.
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istem 1’e bagli yakitsiz ve tetiklemeli galisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup 6zelligi; strtinmenin az olacak sekilde ve krank milinin (5) daha kolay hareket

etmesini saglayan sabit konik igne (15.1) icermesidir.

istem 1°e bagli yakitsiz ve tetiklemeli ¢alisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup 6zelligi; silindir gémlegini (7) disaridan sodutan ve sistemin daha verimli ¢aligabilmesi

icin uygun ortamin olusmasina katkida bulunan helezonik kanallar (16.9) icermesidir.

istem 1’e bagll yakitsiz ve tetiklemeli calisan manyetik piston yapilanmasi iceren bir motor
olup o6zelligi; silindir igerisinde hava ile sogutma kullanilarak havanin dezenfektesini de

saglayan hava turbo (19) icermesidir.

istem 1'e bagli yakitsiz ve tetiklemeli calisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup ozelligi; hava ile sogutma sistemi sayesinde sistemin hareketini kuvvetlendirmeye

yarayan ve blok i¢erisinde olusan basinci ortaya ¢ikaran turbo hava (19) icermesidir.

istem 1’e bagli yakitsiz ve tetiklemeli galisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup 0&zelligi; selenoid bobinlerin (7.1) icindeki biyel kollarin (8) hareketlerini
gergeklegtirecek olan biyel kollara (8) sabit bulunan miknatislarin verimli ¢alismasi ve
miknatishk 6zelliklerinin kaybolmamasi igin selenoid bobinlerin (7.1) sogutulmasi ozelligi

iceren peltier icermesidir.

istem 1’e bagll yakitsiz ve tetiklemeli ¢alisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup 6zelligi; sistemin ¢alisma esnasinda surekli ve dizenli olarak elektrik enerjisi elde

edilmesine olanak saglayan peltier icermesidir.

istem 1’e bagli yakitsiz ve tetiklemeli galisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup 6zelligi; volan diglisinin (6.1) donme igleminde ilave gli¢ saglayan ve kilavuz millerine

(6.3) bagli olan esit agirliklar (6.2) icermesidir.

istem 1’e bagl yakitsiz ve tetiklemeli calisan manyetik piston yapilanmasi igeren bir motor
olup 0Ozelligi; akiden (1) ve PLC (2) kumandadan gelen elektrik akimi devreyi
tamamlamakta ve selenoid bobinleri (7.1) indikleyerek silindir gdmleklerinin (7) igindeki

pistonlarin hareketini gerceklegtiren tambur 6zelligi icermesidir.

istem 1’e bagli yakitsiz ve tetiklemeli galisan manyetik piston yapilanmasi iceren bir motor

olup 6zelligi; en az bir krank mili (5) icermesidir.
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Tarifname

YAKITSIZ VE TETIKLEMELI MANYETIK ARAC VE ENERJi MOTORU

Teknik Alan

Bulus, kara ve deniz tasitlarinin motorlari basta olmak Uzere elektrik Ureteci olan jeneratorler gibi
alanlarda kullaniimak Gzere geligtiriimis, ilk tepkiyi distan alip devamli galisan ve guglu tork elde

edebilen manyetik motor yontemi ile ilgilidir.

Teknigin Bilinen Durumu

Yaklasik iki ylzyll boyunca suren ve devam etmekte olan motor teknolojisi sanayinin her kolunda
kullanilmasi ile gindelik hayatimizin vazgecilmezi olmus ve zamanin gereksinimleri iginde
gelismigtir. Ozetle anlatmak gerekirse motor teknolojisi distan yanmali motorlar ve igten yanmali
motorlar olarak iki ana grup altinda toplanabilir. Bu iki gruptaki motorlarin ortak ¢alisma prensibi ise
belli bir yakit ile havanin karistirimasi veya sikistinimasi sonucunda sahip olduklar pistonlarin

salinim hareketinin krank mili yardimiyla mekanik enerjiye dontstirtilmesini saglamaktadir.

Glnlimizde benzin, dizel ve LPG gibi fosil yakitlar, elektrik enerjisi bataryalari ve manyetik
parcalar kullanilarak calisan bircok motor turd vardir. Bahsi gegen motor tirlerini agiklayacak

olursak;

icten yanmali motor; giiniimiizde cesitli araglarda kullanilan, benzin, LPG veya motorin ile calisan
motorlardir. icten yanmali motorlar, yakitin havayla karistirilarak yanma odasinda yakilmasiyla
olusan 1s1 enerjisini hareket enerjisine geviren makinalardir. Yanma odasinda meydana gelen
patlamayla, yiksek basing olusur, bu basing silindir igerisindeki pistonu asagi itmektedir. Pistonun
bu asagi itme hareketi (dliz-dogrusal hareket), biyel kolu ve krank mili sayesinde dairesel donis
hareketine gevrilmektedir. Olusan bu donis hareketi krank milinden volana, volandan sanzimana,
sanzimandan saft ve aks miliyle tekerleklere iletilir, boylece tekerlekler déner ve arag ilerlemeye

baglamaktadir.

Benzinli motorlar 4 zamanli olarak ¢alisirlar ve motorun 4 zamani tamamlamasi bir ¢evrim olarak
tanimlanmaktadir. Bir gevrimde krank mili 2 tur atar ve eksantrik mili ise bir tur atar; krank milinin
triger diglisi, eksantrik diglisinin yarisi kadar blyuktir. Bir ¢evrimde gerceklesen 4 zaman: Emme,

sikistirma, is zamani, egzoz zamanlaridir. Motordaki bir ¢evrimin gergeklesmesi i¢in 4 zamanin
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gerceklesmesi gerekmektedir; her bir zamanin gerceklesmesi icin krank mili; yarm tur

donmektedir.

icten yanmali motorlarda yakitin yanmasiyla elde edilen enerjinin yaklasik olarak ancak %40-45’i
kullanilabilir hareket enerjisi olarak alinabilmektedir. Enerjinin geri kalan %30’u egzoz gazlariyla,

geriye kalan %30’ise sogutma ve i1sinin yayillmasi yoluyla kaybolmaktadir.

Ayrica ekolojik olarak bu tip motorlardan salinan gazlar gevreye zarar vermektedir. Son olarak
kullanmig oldugu yakit turleri tikenebilen ve maliyeti hem Uretimde hem de tuketimde ylksek

kalmaktadir.

Elektrik motorlari giinimiizde bircok alanda karsimiza c¢ikmaktadir. Ozellikle cevremizde

gordugumiz hareketlerin hemen hepsi AC veya DC elektrik motorlari ile gerceklestiriimektedir.

Bulusumuzla alakali olarak da elektrik motorlarinin araclara entegre edilmesini godsterebiliriz.

Elektrikli arag motorlar bir kablo projesidir.

Bu tip araglarda benzinli motor yerine bir elektrik motoru gelmektedir. Araglarda motoru galistiran
ve sarj edilebilen pil yuvalari bulunmaktadir. Piller icin de sarj cihazi eklenmistir. Aracin mesafesi
tamamen kullanilan pillerin verimliligi ile ilgilidir. Glnimizde kullanilan pillerin Smriine
baktigimizda 3 ila 4 yil arasindadir. Elektrik enerjisine bagimh oldugundan elektrik tretiminin ve
maliyetinin de etkisi olumsuz yonden etkilenmektedir. Elektrik aksaminin bozulmasi halinde

degistirime maliyetleri yiksektir.

Son olarak manyetik motorlar ile ilgili ilk calismanin Nicola Tesla tarafindan yapildid bilinmektedir.
1970’li yillardan guinumize kadar birgok manyetik motor ¢alismasi denemeleri yapilmigtir. Bu
denemelerden her ne kadar sonu¢ alinsa da Perendev bu konuda ilk ve varligini sturdurebilen bir
motor yapisina sahiptir. Bu nedenle manyetik motorlarin ¢alisma prensiplerinden bahsedilirken
Perendev motorunun calisma prensibi érnek alinarak anlatim yapiimaktadir. Bu érnek ele alinacak
olursa Uretmis oldugu manyetik motorun i¢ tasariminda rotor lzerine yerlestirilen celik contalara
miknatislar belli araliklarla sabitlenmistir. Miknatisin gelik conta Uzerine yerlestiriimesinin sebebi
istenilen manyetik alanin daha etkin olmasini saglanmaktir. Bu sayede silindirik yap! igerisindeki
Ust ve alt kisimlar manyetik alani daha siki halde toplanmasina neden olarak olusan manyetik
alanin izole edilebilmesi saglanmistir. Yine ayni mantikla stator Uzerindeki miknatislarda conta
Uzerine yerlestiriimektedir. Boylece miknatislarin ¢ekim kuvvetleri kontrol altina alinarak diger
taraftaki miknatis ile birbirine yapigsmalari engellenebilmektedir. Bu sayede stator ve rotor tzerinde

bulunan miknatislar son derece yiiksek bir glice sahip manyetik alan meydana cikartmaktadir.
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Bilinen ve sik¢a Uzerinde galisilan manyetik motorlarin ¢alisma prensibi temeli kisaca, ayni kutuplu
manyetik alanlarin, belirli acilar ve formlarla konumlandirilarak birbirini itmesinden ve rotor, volan

ya da milin dénmesi isleminden agiga ¢ikan hareket enerjisinin dénustirtilmesidir.

Bu tip motorlarin araba motorlarina uyarlanmasi hentiz sonuglanmamistir. Zira bu tip motorlara ilk
hareketi verme islemi sonrasinda sonumlid hareketin devami icin surekli mudahale edilmesi
gerekliligi dogmaktadir. Kisaca bu tarz motorlarda iddia edilen surekli ve sinirsiz enerji Gretimi
ifadeleri yanlistir. Kaldi ki bu durum termodinamik yasasina da aykiridir. Bu tip motorlarin diger bir

sorunu da guclu bir tork Uretememesidir.

Yapmis oldugumuz arastirma sonrasinda 2016/17070 sayih basvuruya rastlanmistir. Bulus, tim
motorlu tasitlarda kullanilabilmesi igin tasarlanan, petrol tiiketimi olmayan ve cevre dostu olan,
galisma prensibi manyetik miknatislarin ayni kutuplarinin birbirini itmesi ile iki pistonun dogrusal
hareketini krank ve baglanti gubugu vasitasiyla sinirsiz dairesel harekete cevirmesini saglayan

manyetik motor sistemi ile ilgilidir.

Bahsi gecen motorda da selenoid bobinin olmasina ragmen piston hareketini sadece selenoid
bobine digaridan gelen enerji ile yapmaktadir. Sadece selenoid bobin hareketi ile motoru

galistirmaktadir.

Bir diger bulus, 2018/09348 sayili bagvurudur. Bulus; en az bir adet ana mil, en az bir adet tasiyici,
en az bir adet ara mil, en az bir adet merkez digli, en az bir adet gunes digli, en az bir adet yuzik
disli, en az bir adet DC motor, en az bir adet miknatis ve en az bir adet miknatis yuvasi unsurlarini
iceren miknatislarin dogal konumunda birbirine uyguladiklari itme ve c¢ekme kuvvetlerinden
faydalanan, planet digli sistemi ile entegre edilmis diizenege sahip, miknatislarin manyetik kuvveti
ve temassiz kuvvet aktarma 6zelligi vasitasiyla az eneriji ile yilksek verimlilik saglayan sistem ile

ilgilidir.

Bulusta selenoid bulunmamaktadir. DC motora bagh bir miknatis bulunmakta ve disaridan bir aki
ile DC motor calismaktadir. DC motora bagli miknatis donmeye basladiginda dislinin Gzerindeki
miknatislar ile DC motorlardaki miknatislar ayni dizleme geldiginde miknatislarin itme kuvvetleri
ile digli donme hareketi saglamaktadir. Kisacasi bu sistemde piston ve selenoid bulunmamaktadir.

Hareket digliler vasitasiyla merkez digliye aktarilmaktadir.

Bir diger bulus, 2015/15537 sayili basvurudur. Bulus, ¢calisma prensibi neodyum miknatislarin ayni

kutuplarinin birbirini itmesi ile iki pistonun dogrusal hareketini biyel kollar ve krank milleri
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vasitasiyla sinirsiz dairesel harekete cevirmesidir. Kisacasl bulug manyetik enerjinin hareket

enerjisine dénistirtlmesi ile ilgilidir.

Bahsedilen bulusta da miknatislarin itme glctnden faydalaniimaktadir. Ancak bu motorda selenoid
kullanilmamaktadir. Bu motorda bir silindir icinde es zamanh birbirlerine lineer olarak hareket eden
iki hareketli piston bulunmaktadir. Son olarak bu motorda iki krank mili bulunmakta olup glg

dagiimaktadir.

CN106795867 sayili bulug, bir piston miknatisinin karsilikli hareketinin guvenilir bir sekilde elde
edilmesini saglamak, surekliligini arttirmak ve sonug olarak sirekli donme glcu elde etmek igin, bir
dénme gucu uretme cihazinin birinci ve ikinci piston miknatis elemanlarina sahip olmasi, birinci ve
ikinci baglanti cubuklari ve bir krank mili ve birinci ve ikinci kilavuz elemanlarina, birinci ve ikinci
sabit miknatis elemanlarina ve bir manyetik giderme elemanina sahiptir. Bir manyetik giderme
doner plakasini icermektedir. Birinci ve ikinci pistonlu miknatis elemanlari ve birinci ve ikinci sabit
miknatis elemanlari, ayni kutuplara bakan sabit kutup ylzeylerine sahip olacak sekilde Ust kutup
yuzeyleri diuzenlenir. Manyetik giderme doéner plakasi sunlara sahiptir: Ust kutup ylzeylerinin
manyetik kutbundan daha zayif olan ve Ust kutup ytzeylerinden farkh bir kutupsalliga sahip
manyetik bir kuvvete sahip bir manyetik giderme miknatis bdlimu; ve manyetik olmayan bir bélim

icermesi ile ilgilidir.

Bu patentte yanmali motorlari glglendirmek igin bulusun duzenlemeleri gok az yakit kullanarak
veya hi¢ yakit kullanmadan calisabilen yanmali motorlar gibi herhangi bir tirde guglendirme
motorlarini igerir. Kisaca mevcut motoru modifiye edilebilecegini anlatiimaktadir. Pistonlarin
icinde miknatis oldugunu ve pistonun Ust 6lU noktasinda yani tepesinde bir elektromiknatis oldugu
belirtimektedir. ilk olarak biz bulusumuz ile arasindaki temel farklar bahsi gegen motorda selenoid
bulunmamaktadir. Bu bulusta elektro miknatis kullaniimaktadir. Ikinci olarak bu bulusta fosil yakit
kullanilmaktadir. Ayrica inceledigimiz bu patentte hatali olan husus, eder yanma odasinda yanma
reaksiyonu gercgeklestirilirse ortaya cikan 1s1 ve sicaklik ile miknatislar temas halinde olacaklardir.
Bu da miknatislarin miknatislik 6zelliklerini kaybetmesine yol agmaktadir. Uglincii konu da bu

patent sadece pistonu modifiye edilebilecegini anlatmaktadir.

KR20180051907 Bir manyetik alan atalet motoru agiklanmistir. Bu bulusun bir dizenlemesine gore
manyetizma atalet motoru, bir solenoid bobin; solenoid bobininin boylamasina dogrultusu boyunca
solenoid bobin iginde ilerleyen bir sabit miknatis; kalici miknatisin her iki ucuna yerlestiriimis ve
akim olarak bir miknatishg! uygulayarak manyetik tikaclar ve kalici miknatisin bir ucu arasinda

manyetik cekim ya da itme kuvveti olusturan ¢ok sayida manyetik tapa; ve manyetik mirekkebin,
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sabit miknatis bitisikken, sabit miknatisin bir ucunun polaritesi ile ayni polariteye sahip olan bir
miknatishda sahip olmasini sadlamak i¢in akimi kalici miknatisin bir ucuna yerlestiriimis manyetik
fise uygulayan bir kontrol par¢asi manyetik fig, sabit miknatisin bir ucuna yerlestiriimistir. Manyetik
enerjiyi kullanarak verimli bir sekilde elektrik enerjisi elde etmek mumkindar. Bu bulusun

dizenlemeleri manyetik kuvvet kullanarak verimli bir sekilde elektrik enerjisi elde etmek icindir.

Mevcut uygulamada manyetik olarak atalet motorun manyetik kuvvet kullanarak yatay selenoid
bobin icinden sabit miknatis hareket ettirerek selenoid bobinden dretilen elektrigi elde etmek igin
tasarlanmis selenoidin her iki yanina miknatis tapalar kullaniimaktadir. Boylece selenoid bobinin

icindeki sabit miknatis hareket ederek elektrik Uretiyor.

Bizim bulugsumuz ile arasindaki farklar bizim bulusumuzda selenoid bobinden elektrik Gretmiyoruz.
Bizim bulusumuzda selenoid bobin tetikleyici olarak kullanmaktadir. ikinci olarak bizim
bulusumuzda miknatis tapalar kullaniimamaktadir. Uglincii olarak bizim bulusumuzda elde

ettigimiz ilk enerji hareket enerjisi, bu bulusta ise elektrik enerjisi elde edilmektedir.

US2009322163 Bu bulus motor alani ile ilgilidir. Daha 6zel olarak, mevcut bulus, enerji Uretimi
alaninda kullanilan cihazlar ve yéntemler ile ilgilidir. Bu bulugun dizenlemeleri, ¢cevre dostu piston
motorlar ve / veya hi¢ veya az yakit kullanarak ¢alisan motorlar saglamak icin mevcut yanmal
motorlarin glglendirme kapasitesini saglar. Bulusun bir dizenegi, asagidakileri iceren bir motor
saglamak igin bir motor veya igten yanmali bir motora uyarlama igerir: (a) mekanik glc¢ saglamak
icin en az bir krank mili; (b) krank milini piston hareketi ile dondirebilen krank miline islevsel olarak
bagli en az bir manyetik piston; ve (c) her pistonun karsisinda bir miknatis igceren, miknatis ve
piston arasinda bir manyetik alan Uretebilen bir veya daha fazla miknatis-piston ¢ifti saglayan bir
motor kafasi; burada her bir miknatis-piston cifti, manyetik alandaki bir degisiklikle pistonun

hareketini ve krank milinin karsilik gelen bir dontistini veya kismi donlsini Uretebilir.

Ornegin, manyetik alandaki degisim, miknatis ve piston arasinda gekici bir kuvvet ile kuvvetsiz
arasinda veya bir karsi kuvvet ile highir kuvvet arasinda veya c¢ekici bir kuvvet ile bir karsi kuvvet

arasinda dedisebilmektedir.

Silindirlerin icinde iki adet miknatis bulunmaktadir ve biri piston icinde digeri Ust 6li noktada
bulunmaktadir. Ayica bu iki miknatis arasinda yarisi miknatish yarisi bosg bulunan disk
bulunmaktadir. Miknatislar zit kutuplar ile ayni kutuplarin ¢ekme kuvvetinden yararlanmaktadir.
Pistondaki miknatis, Ustteki sabit miknatis ve disk (zerindeki miknatislar ayni dogrultuda
oldugunda piston itme ve ¢ekme hareketi ile hareket enerjisi kazanmaktadir. Diske badl olan

digliler ile kranka bagh olan digliler baglanmaktadir ve diskin donmesini saglamaktadir. Bu
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dénmenin sonucunda diskin miknatis olmayan kismi pistondaki miknatis ile sabit miknatis arasina
gelmektedir. Boylece ayni kutuplu miknatislara sahip piston ve sabit miknatis birbirlerini itmektedir.
Bdylece biyel kol vasitasiyla krank donmektedir. Bahsi gec¢en bulusta tetikleyici olarak selenoid
kullaniimamaktadir. Yine bu motorda disk yapisi kullaniimakta olup bizim bulusumuzda disk
bulunmamaktadir. Ayrica bu motordaki miknatislar ile disk miknatis polarizasyon sebebi ile
kilitlenebilmektedir.

Bulusun Amaci

Mevcut bulus, yukarida bahsedilen gereksinimleri kargilayan, tim dezavantajlari ortadan kaldiran

ve ilave bazi avantajlar getiren yakitsiz ve tetiklemeli manyetik arag ve enerji motoru ile ilgilidir.

Bulusun ana amaci; manyetik alandan dogan hareketi mekanik enerjiye donistiren ve yakitsiz

calisabilen bir motor sistemi olmasidir.

Basgka bir amaci; herhangi bir fosil yakita ihtiyag duymamasindan &6turi ekolojik bir motor sistemi

olmasidir.

Baska bir amaci; sistem icerisinde tambur teknolojisi kullanilarak elektromekanik c¢alisma

prensibinin yani sira mekanik calisma prensibi de igcermektedir.

Baska bir amaci; ginumuz motorlu araglarinin yapisina uygun govde icermesinden 6turu kolaylikla

mevcut araglara monte edilebilmektedir.

Bulusun Anlasilmasina Yardimci Olacak Sekiller

Mevcut bulusun yapilanmasi ve ek elemanlarla birlikte avantajlarinin en iyi sekilde anlasilabilmesi

icin asagida aciklamasi yapilan sekiller ile degerlendiriimesi gerekir.

Sekil — 1: Motor sisteminin perspektif cizgisel gérimudur.

Sekil — 2: Krank miline monte edilmig piston yapilanmasinin gizgisel gérinimaddr.

Sekil — 3: Piston yapilanmasinin patlatilmis perspektif gizgisel gérinimudr.

Sekil — 4: Switch sisteminin yakinlastiriimis perspektif gizgisel gérinimaddr.
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Sekil — 5: Motor blogunda yer alan yadlama sisteminin yakinlastiriimis perspektif cizgisel

géranamadar.

Sekil — 6: Krank milinin ve manyetik levitasyon sisteminin detaylandirilmis ¢izgisel perspektif

gorunamadadr.

Sekil — 7: Motor blogu izerinde konumlandiriimis su ile sojutma sisteminin perspektif gizgisel

goérunumuddar.

Sekil — 8: Volan dislisinin yakinlastiriimig perspektif gizgisel gérinimudur.

Sekil — 9: Motor blogunun tzerine hava ile sogutma sistemi ve turbo monte edilmis ¢gizgisel

gorunamadadr.

Sekil — 10: Tambur sisteminin perspektif cizgisel géranimaddr.

Sekil — 11: Marg motoru sisteminin perspektif gizgisel goriinGmadur.

Sekil — 12: Peltier sisteminin perspektif gizgisel gérinUmudur.

Sekil — 13: Piston gesitlerinin perspektif cizgisel gérinimuddr.

Cizimlerin mutlaka &lgeklendiriimesi gerekmemektedir ve mevcut bulusu anlamak igin gerekli

olmayan detaylar ihmal edilmis olabilmektedir. Bundan baska, en azindan bilylk délglide 6zdes

olan veya en azindan buyiuk Oolcide oOzdes islevleri olan elemanlar, ayni numara ile

gosterilmektedir.

Parca Referanslari

1. Ak

2. PLC kontrol Unitesi

Mars motoru

3.1.  Mars motoru dislisi

4. Hareket diglisi
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6.1.
6.2.
6.3.
6.4.
6.5.
6.6.

9.1.
9.2.
9.3.

10.

11.

12.

13.
13.1.
13.2.

14.

14.1.
14.2.
14.3.
14.4.

Krank mili

Volan digli sistemi
Volan diglisi
Agirliklar

Kilavuz milleri
Bagimsiz yay
Dogrusal hareket mili

Civata

Silindir gdmlekleri

Selenoid bobin

Acisal Biyel kol
Cikintilar

Lineer hareketli biyel kol
Halka miknatis
Lineer hareketli piston

Dairesel hap miknatis

Sabitlenmis piston

Motor blogu kapag!

Switch

Motor blogu
Krank mili kepleri

Civata

Yaglama sistemi

Devir daim ¢ikis borusu
Orta baglanti rakoru
Son baglanti rakoru

Devir daim pompasi
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14.5.
14.6.

15.

15.1.
15.2.
15.3.
15.4.
15.5.
15.6.
15.7.
15.8.

16.

16.1.
16.2.
16.3.
16.4.
16.5.
16.6.
16.7.
16.8.
16.9.

17.

17.1.
17.2.
17.3.
17 4.

18.

18.1.
18.2.
18.3.
18.4.

19.

Yag tanki

Yag kanallari

Levitasyon sistemi

Sabit konik igne

Krank miline sabitlenmis dairesel miknatis
Ozel imalat dis cevrede bulunan miknatislar
Sabitleme pimi

Baglanti kepi

Flans

Konik igne dayama duvari

Civata

Su sogutma sistemi

Su tanki

Devir daim pompasi

Fanlar

Metal sogutucu bloklar

Metal sogutucu blok kanallari
Su giris kapagi

Boru

Rakor

Helezonik kanallar

Hava tahliye sistemi
Geri donusli valfler
Yay

Selenoid bobin
Cikis kanali

Hava girig sistemi
Geri donusli valfler
Yay

Selenoid bobin

Giris kanali

Turbo sistemi
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19.1. Egzoz

19.2. Filtre badlanti dirsegi
19.3. Filtre

19.4. Turbo

19.5. Hava giris borusu

20. Tambur sistemi

20.1. Tambur triger diglisi

20.2. Triger kayisi

20.3. Temas gubuklari

20.4. itici mekanizma

20.5. lItici mekanizma mili

20.6. Krank miline bagh Triger digli
20.7. Tambur silindiri

20.8. Uggen iletken plakalar

21. Peltier sistemi
21.1. Selenoid bobinleri saran metal alasimh petekler

21.2. Peltier gruplar

Bulusun Detayli Agiklamasi

Bulug, motor bloguna (13) yerlestirilen parcalardan meydana gelmektedir. Bulus konusu olan motor
en az bir krank miline (5) sahiptir. Motor blogunun (13) i¢cinde bulunan on iki adet silindir gomlegi
(7) icerisine karsilikh olarak on iki adet sabitlenmig piston (10) ve on iki adet lineer hareketli piston
(9.2) olmak Uzere toplamda yirmi dort adet piston yerlestiriimektedir, pistonlarin Uzerlerinde
dairesel hap miknatislar (9.3) gomuli bulunmaktadir. Ayrica on iki adet lineer hareketli biyel kola

(9) monte edilmis halka miknatislar (9.1) vardir.

Halka (9.1) ve Hap (9.3) seklindeki miknatislar, nadir toprak elementleri, demir ve boron gibi
elementlerinden olusan ylksek degerde manyetik alana sahip neodimyum miknatislardir. Bununla
beraber Neodyum miknatislar, kirilgan yapiya sahiptirler ve genellikle nikel, krom, ¢inko, gimus,

epoksi veya altin gibi farkli maddelerle kaplanmaktadr.
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Bulusumuz olan motorun blogu (13) tek krank mili (5) bulunan on iki silindir gdmlegdi (7) icerisinde
on iki sabitlenmis piston (10) ve on iki lineer hareketli piston (9.2) bulunmakta ve pistonlardaki hap

miknatislar (9.3) ile pistonlarin karsilikli ayni kutuplarin birbirlerini itmesi ilkesi ile ¢aligmaktadir.

Silindir gémleginin (7) Ust kisminda sabitlenmis pistonun (10) hemen altinda hava giris ¢ikis
(17.4),(18.4) kanallari bulunmaktadir. Boéylece silindirin igindeki sicaklik dengesini korumak

amaclanmaktadir. Ayrica motorumuzda su sogutma sistemi (16) bulunmaktadir.

Krank mili (5) her 60° lik agl ile silindirler igerisinde karsilikl pistonlara is yaptirmaktir, Bdylece
360° lik tam turda on iki silindirin icerisinde on iki piston is meydana getirmektedir. Bu tasarim
degisik modellemeler yapilarak silindir sayisi azaltihp veya c¢ogaltilarak farkh olcekler kullanarak,
krank sayisini azaltip veya ¢ogaltarak farklh glic elde edilmektedir. Buna ilaveten silindirler dikey
,yatay yada acil sekilde vyerlestirilebilir. Bu modelin disina ¢ikilarak glnimuiz igerisinde
kullandigimiz motorlara modifikasyon uygulanip g¢evrimde uygulanmaya miusait hale

getirilmektedir.

Hareket silindirlerin tepelerine monte edilmis sabitlenmig pistonlarin (10) karsilarinda bulunan
lineer hareketli pistonlar (9.2) ile en yakin mesafede yani st 6lU nokta olarak kabul edilen yerde
baslamaktadir. Ust 6lii noktadan alt 6li noktaya pistonlarda bulunan Hap miknatislar (9.3)
yardimiyla itme glcl uygulanmaktadir. Motorumuzda tetikleyici olarak bahsettigimiz motorumuzun
ilk hareketini saglayan mevcut iki yapi bulunmaktadir. Bunlardan ilki mars motorunun (3)
vasitasiyla motorun ilk hareketi saglanirken ikinci olarak her silindir gomleginin (7) iginde lineer
hareketli piston (9.2) basinin altinda lineer hareketli biyel kola (9) badl olan Ugiinci bir halka
miknatis (9.1) bulunmaktadir. Bu halka miknatis (9.1) selenoid bobinin (7.1) i¢inde hareket
etmektedir. Selenoid bobine (7.1) disaridan verilen indiuklenmis akim adini alan gegici bir akimin
olusmasi ile selenoid bobin (7.1) indlklenir ve lineer hareketli biyel kola (9) bagh halka miknatis
(9.1) sabitlenmis pistonu (10) ve lineer hareketli pistonu (9.2) birbirine yaklastiracak sekilde hareket
eder ve boylece motorun ilk hareketi verilmesinde yardimci olmaktadir. Motorun ilk hareketini
veren iki yapi birbirleri ile uyum iginde galismaktadir. Selenoid bobinlere (7.1) gelen akim miktari
motorumuzun pargasi olan plc kontrol Unitesi (2) ile kontrol edilmektedir. Buna ek olarak
motorumuzda selenoid bobinlere (7.1) giden akimi kontrol etmek igin ikinci bir sistemde olan
motorun ust kisminda bulunan tambur (20) vardir. Buradaki ama¢ motorun g¢alismasini hem
elektronik devre ile hem de elektronik devre arizasi esnasinda manuel olarak kontrol edebilmemizi

saglamaktir.

Yukarida anlattigimiz ve elde edilen hareket acgisal biyel kollar (8) araciligi ile krank miline (5)

iletmektedir ve krank mili (5) dogrusal hareketi dairesel harekete gevirmektedir. Krank milinin (5)
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verimli calismasi icin yaglama sistemi (14) ile yadlanmaktadir. Silindir gémlegi (7) icerisinde
pistonlar arasinda bulunan havanin sikismasi ile meydana gelen 1sinmanin ve pistonlarin silindir
yuzeyine surtiinmesinden kaynaklanan isinmanin yok edilmesi icin turbo sistemi (19) ve su
sogutma (16) sistemleri kullaniimaktir, Bdylece turbo sistemi (19) ile havanin hizli bosaltip
doldurulmasi sadlanir iken su sogutma sistemi (16) sayesindede her silindirin gevresini saracak
sekilde olan sogutma islevi gorecek helezonik su kanallari (16.9) bulunmaktadir. Bu helezonik su
kanallarinda (16.9) olusan sogutma sistemi ile silindirlerin igindeki sicakhigin ayarlanmasi
saglanmaktadir. Sonug olarak pistonlarimizda bulunan hap (9.3) ve halka (9.1) miknatislarin

maksimum verimde galigmasi saglanmaktadir.

Bunlarin yani sira selenoid bobine (7.1) verilen indukleme akimi sonucunda selenoid bobin (7.1)
iIsinmakta ve selenoid bobin (7.1) icindeki halka miknatisin (9.1) verimli ¢galismasi i¢in selenoid
bobinin (7.1) sogutulmasi gerekir. Bu nedenle, selenoid bobini (7.1) sogutmak igin peltier (21)
sistemi kullaniimaktadir. Bu sistemde selenoid bobinin (7.1) sicaklidi etrafina sicakligi alan metal
alasimh petekler (21.1), peltier gruplan (21.2) ve fanlar (16.3) monte edilmektedir. Bu sistemde
selenoid bobinden (7.1) metal alasimh peteklerle (21.1) alinan 1s1 iki ya da daha fazla

kullanilabilecek olan peltierler gruplarina (21.2) iletilmektedir.

Peltierlerin yapisal olarak sogutma etkisi yaninda ters islemde yapilabilmektedir. Isi kaynaklar
(sicak-soguk) arasina yerlestirilen peltier elektrik akimi meydana getirmektedir. Peltierlerin bu
6zelliginden faydalanarak elektrik enerjisi elde edilmektedir. Sistemde bulunan fanlar (16.3) peltier
gruplarinin (21.2) yiizeyleri arasindaki sicakhk farkini sabit olmasini saglamaktadir. Boylece
peltierlerden dizenli olarak elektrik enerjisi elde edilebilmektedir. Bunun yani sira kullanilan fanlar
(16.3) metal sodutucu bloklar (16.4) sayesinde silindir gémleklerinin (7) etrafinda dolanan ve Isinan

suyun sicakhgini dusurmek iginde kullaniimaktadir.

Elektromekanik calisma prensibi;

iIk hareket; bulusumuz termodinamigin birinci yasasina uygun olarak disaridan enerji alarak
hareketine baglamaktadir. Ayrica termodinamigin ikinci yasasi geregdi bulusumuzun verim hesabini
maksimum seviyeye cikarabilmekte bdylece entropinin minimum seviyeye dustrmektedir. (Sekil-
11) Termodinamik kanunlarina uygun olarak aktden (1) alinan akim PLC kontrol unitesi (2)
araciligl ile marsg motorunu (3) calistirmaktadir. Marg motorunun diglisinin (3.1) yardimi ile krank
miline (5) monte edilmis mars motoru dislisine (3.1) temas eden hareket dislisi (4) vasitasi ile krank

mili (5) donme hareketi saglamaktadir.
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Hareketin devamlihgi;

(Sekil-2) ilk hareket gerceklestirdiginden itibaren PLC kontrol (initesinin (2) verdigi emir ile akiiden
(1) silindir gdmleklerinin (7) etrafindaki selenoid bobine (7.1) indiksiyon akimi gdénderilmektedir. Ve
hareketin devamliligini saglamak igin mevcut krank milinin (5) hareketine uygun olarak silindir
gomlekleri (7) etrafindaki selenoid bobinlerinin (7.1) her birine calisma sirasina gére akim

gonderilmektedir.

PLC kontrol tinitesinden (2) gelen komut ile motor blogunun (13) icindeki her bir silindirde bulunan
ve pistonlarin hareketlerini tetikleyen her selenoid bobine (7.1) giden indukleme akiminin degerini
degistirmek slretiyle motorumuzun galisma kapasitesini arttirmamiz veya azaltmamiz mumkuindur.
Buna ek olarak yine PLC kontrol Unitesinden (2) gelen komut vasitasiyla silindirlerdeki her selenoid
bobine (7.1) gelen indikleme akiminin sirali olarak birkaginin kesilmesi yani devreden gikariimasi
ve bunlarin disindaki diger selenoid bobinlerin (7.1) aktif olarak kullanilmasi ve calismasi ile

motorumuzun calisma kapasitesi artmakta veya azalmaktadir.

Silindir gémlegi icindeki hareket;

(Sekil-3) Bu akim transferi sirasinda indiuklenmis olan selenoid bobinlerin (7.1) silindir
gomleklerinin (7) icerisinde bulunan ve lineer hareket eden biyel kola (9) monte edilmis selenoid
bobinin (7.1) strogu kadar ileri, geri hareket eden halka miknatis (9.2) lineer biyel kolu (9) yukari

iktirmesini saglamaktadir.

Lineer biyel kollarinin (9) her birinin uglarina bagh olan igine hap miknatis (9.3) gomdli pistonlarin
(9.1) lineer olarak ve ayni kutuplarin birbirine karsilik gelecek sekilde silindir gémleginin (7) Ust 6ll
noktasinda bulunan sabitlenmis (10) icinde hap miknatis (9.3) gédmulu pistonlarin etkisi ile elektrik
yuku sayesinde yukariya lineer hareket eden biyel kolunun (9) ayni kutuplarin birbirini itmesi
sayesinde lineer biyel kolunu (9) asagiya itmesini ve bu sayede acgisal hareket eden biyel kolu (8)
vasitasi ile krank mili (5) kendi etrafinda donme hareketini gergeklestirmektedir. Bu sekilde krank

milinin (5) sireklilik halinde donmesini saglamaktadir.

Motordaki tork hesabini yapmak istedigimizde temel tork formuli;

F.r=Tork

Motorumuzda F kuvveti her bir silindirin gomledinin (7) iginde lineer hareketli pistonun (9.2)

silindirin Ust 6li noktasinda silindirin alt 6l noktasina hareket etmesi icin gerekli olan kuvvete

esittir. Bu kuvvet her silindirin igindeki sabitlenmis pistonlar (10) ile lineer hareketli pistonlarda (9.2)
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bulunan hap miknatislarin (9.3) ayni kutuplarin Gst 6l0 noktada birbirlerini itme kuvvetine ayrica

lineer hareketli pistonlarin (9.2) agirhgi toplamina esittir.

Ghareketli piston+Fitme=F kuvvet
Ghareketli piston = Hareketli piston agirlg:

Fitme = Miknatislarin itme kuvveti

Formdldeki r ise krank mili (5) yarigapina yani kuvvetine etki ettigi noktanin dénme eksenine dik

uzakligidir. Bulusumuzdaki gic hesabi yapilmasinda asagidaki gug¢ formdla kullaniimaktadir.

P = Giig (kW)
T = Tork (Nm)

n = devir sayisi (rpm)

P=T.n/95488

Swicth mekanizmasinin ¢alismasi;

(Sekil-4) Krank miline (5) bagh olan agisal hareket yapan biyel kollarinda (8) bulunan yarim daire
seklindeki cikintilarin (8.1) switchlere (12) temasi PLC'nin (2) emri ile silindir gdmleginin (7)
etrafinda sarili bobine (7.1) gelen akimin krank mili (5) hareketine gore sireklilik halinde akimin

kontrolli saglanmaktadir.

Yadlama sistemi;

(Sekil-5) Krank mili (5) donerken motor bloguna (13) bagh krank mili yataginda (14.6) daha az
surtinme ile donebilmesi i¢in yaglama yapiimaktadir. Bu yaglamanin surekliligi i¢in yaglama
sistemi (14) kullanilmaktadir. Yaglama sistemi (14) krank milinin yataklarina (14.6) motor blogunda
(13) ve krank mili keplerinde (13.1) acilan yag kanallari (14.6) ile devir daim pompasi (14.4)
sayesinde yag tankindan (14.5) aldigi yagi krank milinin (5) belirli turda dondikten sonra devir
daim pompasi (14.4) ile krank miline (5) yag godndermektedir. Bu seklide motor calismasi

esnasinda yaglanma ile daha az sirtinme saglayarak hareketine devam etmektedir.

Miknatish yatak levitasyon prensibi;

Manyetik levitasyon, levitasyon cesitlerinde en vyaygini manyetik levitasyondur. Manyetik
levitasyon, bir iletken cismin manyetik alanda etkilesime girmesi sonucu cesitli kuvvetler ile havada
asili kalmasidir. Kisaca manyetik alan ile yer ¢gekimine karsi koyma islemi denilmektedir. Bununla

ilgili ginUmuzde gorulen en yaygin uygulama maglev trenleridir.
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Manyetik levitasyon hesabinin temelinde bir nesnenin manyetik alanlar diginda destek olmadan
yercekimine kuvvetine karsi havada kaldidi bir yontemdir. Bu ydntemde kisaca manyetik kuvvetin,
yercekimi etkisini ve diger kuvvetlerin etkilerine kargi koymak igin kullaniimaktadir. Bu noktada yola
¢ikarak krank miline (5) iki ugunda monte edilmis krank miline sabitlenmis dairesel miknatislar
(15.2) 6zel imalat dis gevresinde bulunan miknatislarla (15.3) etkilesmesi sonucu manyetik kuvvet

olusmakta ve manyetik levitasyon gergeklesmektedir.

Formdl olarak

Gkrankmili+F digerkuwetlerszanyetik kuvvet
Girankmii = Krank mili agirlgi

F gigerkuwetier =Diger kuvvetler

F manyetik kuwet = Manyetik kuvvet

(Sekil-6) Krank mili (5) hareketine devam ederken iki ucunda normal motorlarda veya millerin yatak
mekanizmalarinda rulman kullanilabilecedi gibi motorumuzun farkhliklarindan biri olan Manyetik
levitasyondan faydalanmaktayiz. Krank miline iki ucundan monte edilmis dairesel miknatislarin
(15.2) 6zel imalat dig gevresinde bulunan miknatislarin (15.3) ayni kutuplarinin etkisi ile birbirlerini
itmesi ile havada asili durumda kaldigindan dolayi ve birbirlerinin merkezlerinde kagmayacak
sekilde konumlandiriimig krank milinin (5) bir ucunda sabit konik igne (15.1) sayesinde daha rahat

surtlinmenin az olacak sekilde hareket etmesini saglamaktadir.

Su ile sogutma sistemi;

(Sekil-7) Su tankindan (16.1) aldigi suyu boru tesisati yardimi ile metal sodutucu bloklarin (16.4)
icerisinden gecerken sira halinde dizili fanlar (16.3) yardimi ve peltier (21) devrelerinin sogutucu
yuzunun metal sogutucu bloklara (16.4) temasi ile suyun sicakligini dugurerek, metal sogutucunun
icerisindeki kanallardan (16.5) gecirerek, devir daim pompasinin (16.2) sayesinde motor bloguna
(13) silindir gémleklerinin (7) ¢evresine denk gelecek sekilde agilmis helezonik kanallara (16.9)

silindirlerin Gst kisimlarindan yergekimi etkisi ile akacak sekilde sogutucu su tasinmaktadir.

Bu helezonik kanallar (16.9) silindir gdmlegini (7) disaridan sogutmaktadir ve sistemin daha verimli
¢alisabilmesi i¢in uygun ortamin olusmasina katkida bulunmaktadir. Yercekimi etkisi ve devir daim
pompasinin (16.2) olusturdudu devir daim etkisi ile helezonik kanallarin (16.9) ¢ikiglarindan su
tankina (16.1) goénderiimek Uzere tesisata sogutucu o6zelligini kaybetmis su tasinmaktadir. Bu
dongude belirli senkronda su tankindan su tekrar ayni adimlar ile su ile sogutma sisteminin

calismasi saglanmaktadir.
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Hava ile sogutma; silindir gdmleginin (7) igerisindeki hava basincinin kullanimi, silindir gémledinin
(7) icerisindeki hava dezenfeksiyonu; (Sekil-9) Hava turbo (19.4) ile atmosferden filtrenin (19.3)
oldugu konumdan cekilmektedir. Filtre (19.3) atmosferden c¢ekilen havayl olabildigince
temizlemektedir. Bu temizlenmis hava turbo (19.4) yardimi ile basinglandirilarak motor bloguna
(13) monte edilmis hava kanalinda (18.4) havanin gegisini kontrol eden solenoid (18.3) etkili yay
(18.2) geri donusli valf sistemi (18.1) krank milinin (5) ve pistonlarin (9.2),(10) ¢calisma zamanina
gore PLC sistem (2) ile uyarihp zamanlanmis bir diizen ile hava kanalini (18.4) agmakta ve silindir
gomleginin (7) icine havanin dolmasini saglamaktadir. Ardindan igerideki havanin cikisini
saglamak icin hava giris yaptig! kanal (18.4) solenoid (18.3) akimi kesilerek yay (18.2) kuvveti ile
kapanmakta ve motor blogunun (13) diger tarafindaki solenoid (17.3) etkili yay (17.2) geri dénusli
valfler (17.1) ile yine sistemin ¢alismasina gore zamanlanmis solenoid (17.3) akim etkisi ile kanal
(17.4) acilarak turbo (19.4) vakum etkisi ile icerideki havanin ¢ekilmesi saglanmakta ve egzozdan
(19.1) havanin tahliyesi saglanmaktadir. Bu sayede silindir icerisinde hava ile sogutma kullanilarak

havanin dezenfektesi de saglanmaktadir.

Bu calisma esnasinda basingh havanin silindir gémlegine (7) girerken olusturdudu basing
pistonlardaki (10),(9.2) ayni kutuplarin birbirini itmesini daha da giiclendirerek krank miline (5) ve

biyel kollarin (8),(9) yardimi sayesinde sistemin hareketini kuvvetlendirmektedir.

Peltier Sistemi;

(Sekil-12) Selenoid bobinlere (7.1) PLC (2) komutu ile selenoid bobinleri (7.1) indikleyen akimin
sonucunda selenoid bobinlerin (7.1) 1sisI artmaktadir. Bu noktada selenoid bobinlerin (7.1) igindeki
lineer biyel kollarin (9) hareketlerini gergeklestirecek olan lineer biyel kollara (9) sabitlenmis
bulunan halka miknatislarin (9.1) mikemmel caligmasi ve miknatislik 6zelliklerinin kaybolmamasi
icin selenoid bobinlerin (7.1) sogutulmasi gerekmektedir. Bu yuzden peltier sistemi (21)
kullanilmaktadir. Peltier sisteminde (21) selenoid bobinlerin (7.1) sicakliklarinin temas ile azaltmak
icin selenoid bobinlerin (7.1) etraflarini saran metal alagimli peteklerlerden (21.1), peltier
gruplarindan (21.2) ve fanlardan (16.3) olusmaktadir. Selenoid bobinlerden (7.1) metal alasiml
petekler (21.1) araciligiyla alinan 1s1 bir ya da daha fazla kullanilabilecek olan peltier gruplarina
(21.2) iletiimektedir. Peltierler yapisal olarak sogutma etkisinin yaninda ters islemde
yapabilmektedir. Boylece peltierlerin i¢ yapilarinin farkhliklarindan yararlanarak 1s1 kaynaklari
(sicak-soguk) arasina yerlestirilen peltier gruplarindan elektrik akimi meydana gelmektedir.
Sistemde kullanilan fanlar (16.3) peltier gruplarin (21.2) metal alasimli peteklere (21.1) temas eden
yuzeyleri ile fanlara (16.3) temas eden ylizeylerin arasindaki sicaklik farkini sabit olmasini
saglamaktadir. Boylece peltier gruplarda (21.2) dizenli olarak elektrik enerjisi elde edilmektedir.
Bunun yani sira kullanilan fanlar (16.3) silindirlerin etrafinda dolanan ve isinan suyun sicakhgini

distrmek icinde kullaniimaktadir.
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Faraday kanunundan N sariml bir bobinde indiklenen gerilim volt cinsinden;

V=N .0 ©/at
© = Manyetik aki
N = Sarim sayisi

t=Zaman

S = manyetik akinin gectigi toplam alan yani bobinin i¢ boslugunu kesit alanidir.

B = Manyetik aki yogunlugu

Mo = Ortamin boslugundaki manyetik mutlak gecirgenlik katsayisi

| = bobinin boyu

i = amper

6=[B.6 S=B. S

©=[B.dl=po. N .i

B=po. N .i/l

Butun bu verileri Faraday kanunda yerine koyarsak

V=N .9((bo N S i)/l)/at

V=( di/at).(Ho N2S/1)

Buradan anlasilacag! gibi bobin Gzerinden gecen akim dedisken ise bobin Uzerinde bir gerilim
indiklenmesi meydana gelmektedir. E§er bobin dogrusal ise yani bobinin fiziksel 6zellikleri gecen
akima gore degismiyorsa bobinin degeri asagidaki formaller ile verilmektedir.

L=(u ON2S/1)

L = Bobinin indUktansi (H)
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Eder bobin tel kalinhdi yaricapina oranla oldukgca kigiik ise asagidaki Nagaoka formuld

kullaniimaktadir.

L=(0.00987 Nz 4 r?(k/l))

L = Bobinin indiktansi (H)

r = bobinin yari gapi

N = bobinin sarim sayisi

| = bobin uzunlugu

k=2r/l oranindan Nagaoka tablosunda bulunan Nagaoka katsayisi
Yukaridaki formile L yi koyarsak
V= (difat). L

V.dt=di. L

gi=(1/L).V.at

foi=(1/L)V .ot

i(t)=(1/L)lv .3t +i(to)

to = 0 ise yani ilk zaman sifir ise
i(t)=(1/L)Jv .8t +i(0)

Bobin Gzerinden harcanan gli¢ hesaplamak igin
P=V.i

P=((gilo t).L).i

P=V.(1/L)]v .ot +i(0)

Buradan da bobin Uzerinde biriken enerji hesap edersek

P=ow/ot
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ow=p.ot

aw= ((Gildt).L.i).o t=L. i@ i

Enerjinin (W) yi bulmak icin her iki tarafin integralini alirsak

fow=L]i .

Wt )=(1/2) L. %(t)=(1/2) L.i¥(to)+W (to)

Dikkat edilirse en sondaki iki terim enerji formulundn t=0 anindaki esdegeridir ve birbirini goturar.

Sonug olarak;

W(t )=(1/2)L. (t) bulunur.

Yukarida da anlatildii gibi bobinler icin harcanan gig, gereken enerji ve bobinler Uzerindeki
gerilim hesaplanabilmektedir. Bulusumuz olan yiksek verimli motor i¢cin harcanan gug¢ ve enerji

hesabi da bu yolla yapilabilmektedir.

Volan Disgli sistemi (6);

Krank miline (5) bagh monte edilmis volan digli (6.1) bulunmaktadir. Volan disli (6.1) orta kisminda
esit agilarda yerlestiriimis olan sekiz kanal bulunmaktadir. Kanallarin her birinin iginde tek eksende
hareket edebilen ve kanallarin orta kisminda kilavuz millerine (6.3) bagh olan agirliklar (6.2)
bulunmaktadir. Her bir agirligin (6.2) Gst kisminda ve alt kisminda dogrusal hareket millere (6.5)
gecirilmis ikiser tane birbirlerinden bagimsiz yay (6.4) asagi ve yukari hareket etmektedir. Boylece
agirhklar (6.2) yercekimi ile merkez ka¢ kuvvetinden faydalanarak volan dislinin (6.1) krank miline

(5) etkisi ile daha kolay ¢alismasini saglamaktadir.

Volan diglisindeki (6.1) bloklar merkezcil kuvveti etkisi ile daha kolay donmesini saglamaktadir. Bu
noktada merkezcil ivmenin sebebi olan merkezcil kuvveti bulmamiz i¢in Newton’un ikinci hareket

yasasindan faydalaniimaktadir.
m = blogun ktlesi
V = Cizgisel hizinin blyUkIiga

r = bolklarin volan dislisinin (6.1) merkezine olan uzakligi

mM.a=F merkezcil
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amerkezciI:V/r

F merkezci=m.V2/r

Bu formili agisal hiz cinsinden yazarsak
w.r=V

w=agisal hiz

F merkezci=m.V?/r

F merkezci=m. r2.w?/r

Fmerkezcilzm-WZ/r

Son olarak merkezcil kuvvetine frekans ve periyod cinsinden yazarsak

f = frekans

T = periyot

w=217-f
w=2 /T

F merkezci=m.w?2 r

Fmerkezoilzm-(2n-f )2 r

FmerkezciI:m-(2 TTI’T)Zr

Fmerkezci=m.r 4 12/T2

Tambur Sistemi;

Tambur Sistemi (20) motor blogunun (13) Ust kisminda ve tambur silindiri (20.7), temas cubuklar
(20.3), temas cubuklarini kontrol eden itici mekanizma (20.4),(20.5) ve tambur silindiri (20.7)
merkezden bagl bulunan krank miline (5) bagh triger digli (20.6), triger kayisi (20.2) ve tambura

bagl triger diglisi (20.1) bulunmaktadir. Krank miline (5) bagh tambur triger digli (20.6) hareketi

sonucu triger kayisi (20.2) ile tambur diglisi (20.1) vasitasi ile tambur silindirine (20.7) hareket
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kazandirmaktadir. Tambur silindirin (20.7) i¢ yapisi geregi silindirin ist yizeyinde sirasi ile dizilmis
olan dcgen iletken plakalar (20.8) bulunmaktadir. Bu Utg¢gen iletken plakalar (20.8) ve temas
cubuklar (20.3) sayesinde akuden (1) ve PLC (2) kumandadan gelen elektrik akimi devreyi
tamamlamakta ve selenoid bobinleri (7.1) indikleyerek silindir gdmleklerinin (7) icindeki pistonlarin
hareketini gergeklestirmektedir. Bu tambur silindir (20.7) Gzerinde Uggen iletken plakalara (20.8)
temas ¢ubuklarn (20.3) ve temas gubugu itici sistemin (20.4) ileri geri hareketi sayesinde selenoid
bobinlere (7.1) gidecek olan elektrik akiminin sdrekliligi ve akimin etki siresi kontrol
edilebilmektedir. Temas gubudu iticileri (20.4) manuel kontrol edilebildigi gibi ayni zamanda PLC

(2) kumanda sayesinde otomatik olarak da kontrol edilebilmektedir.
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