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KALDIRMA MAKİNALARINDAKALDIRMA MAKİNALARINDA
ELEKTRİK DONANIMI VEELEKTRİK DONANIMI VE

ELEKTRİK MOTORU SEÇİMİELEKTRİK MOTORU SEÇİMİ

Günümüzde transportGünümüzde transport makinalarınınmakinalarının birbir
çoğunda güç sistemi olarak elektrik tahrikliçoğunda güç sistemi olarak elektrik tahrikli

donanımlar kullanılmaktadır.donanımlar kullanılmaktadır.
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ELEKTRİK TAHRİKİNİNELEKTRİK TAHRİKİNİN
AVANTAJLARIAVANTAJLARI

 Enerjinin merkezi olarak üretilmesi ve kolaycaEnerjinin merkezi olarak üretilmesi ve kolayca
iletilmesiiletilmesi

 Daima işletmeye hazır olmasıDaima işletmeye hazır olması
 İşletmesinin temiz olmasıİşletmesinin temiz olması
 Yüksek bir kalkış momentine sahip olmasıYüksek bir kalkış momentine sahip olması
 Dönüş yönünün çok çabuk değiştirilebilmesiDönüş yönünün çok çabuk değiştirilebilmesi
 Çok sayıda devreye giriş ve çıkışlara uygunlukÇok sayıda devreye giriş ve çıkışlara uygunluk
 Frenlenebilme olanağıFrenlenebilme olanağı
 EkonomikliğiEkonomikliği
 İşletme emniyetinin yüksek oluşuİşletme emniyetinin yüksek oluşu 22

ELEKTRİK TAHRİKİNİNELEKTRİK TAHRİKİNİN
DEZAVANTAJLARIDEZAVANTAJLARI

 Voltaj değişiminden etkilenmeleri,Voltaj değişiminden etkilenmeleri,
 Elektrik şebekesine bağımlılık,Elektrik şebekesine bağımlılık,
 Açık havada çalışan krenlerde elektrik akımıAçık havada çalışan krenlerde elektrik akımı

iletim tellerine olan gereksinim.iletim tellerine olan gereksinim.

33

Bu özelliklere özellikle asenkron motorlarBu özelliklere özellikle asenkron motorlar
tam olarak sahip olabilmektedir. Ancaktam olarak sahip olabilmektedir. Ancak
asenkron motorlar ayarlama yönünden aşırıasenkron motorlar ayarlama yönünden aşırı
istekler için uygun değildir. Devir sayısınınistekler için uygun değildir. Devir sayısının
çok hassas, kademeli olarak ayarlanmasıçok hassas, kademeli olarak ayarlanması
istenilen uygulamalarda doğru akımistenilen uygulamalarda doğru akım
motorları veya elektromotorları veya elektro--hidrolik tahrikhidrolik tahrik
sistemleri kullanılmalıdır.sistemleri kullanılmalıdır.

44

KALDIRMA MAKİNALARIKALDIRMA MAKİNALARI
MOTORLARININ GENEL YAPISIMOTORLARININ GENEL YAPISI

Kren işletmelerinde 220/440Kren işletmelerinde 220/440--500 V’luk 3 fazlı500 V’luk 3 fazlı
akım e 220/350akım e 220/350--500 V’luk ve genellikle 50 Hz’lik500 V’luk ve genellikle 50 Hz’lik
elektrik akımları kullanılmaktadır. Buna rağmenelektrik akımları kullanılmaktadır. Buna rağmen
hemen hemen tüm krenler şebekeden alınan 3hemen hemen tüm krenler şebekeden alınan 3
fazlı akımla tahrik edilirler.fazlı akımla tahrik edilirler.

Kren işletmeleri büyük bir ilk hareket momentineKren işletmeleri büyük bir ilk hareket momentine
sahip motorlara gereksinim gösterirler; çünküsahip motorlara gereksinim gösterirler; çünkü
bu motorlarla havada asılı yükün kaldırılması dabu motorlarla havada asılı yükün kaldırılması da
söz konusudur. Dönüş yönü değiştirilebilirsöz konusudur. Dönüş yönü değiştirilebilir
olmalıdır.olmalıdır. 55

DOĞRU AKIM MOTORLARIDOĞRU AKIM MOTORLARI

a)a) SERİ BAĞLI MOTORLARSERİ BAĞLI MOTORLAR

Bu motorların endüvi ve endüktör sargıları seriBu motorların endüvi ve endüktör sargıları seri
bağlanmışlardır. Yol almada(ilk hareket) herbağlanmışlardır. Yol almada(ilk hareket) her
sargıdan kuvvetli bir akım geçer ve böylece busargıdan kuvvetli bir akım geçer ve böylece bu
motorlar ile çok kuvvetli bir kalkış elde edilir.motorlar ile çok kuvvetli bir kalkış elde edilir.
(Nominal momentin 2.5(Nominal momentin 2.5--3 katı)3 katı)
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Seri bağlantılı motor

A-B: endüvi

R: yol verme direnci

C-D: endüktör

P-N:şebeke

77

Verim,devir,akımVerim,devir,akım--Motor DöndürmeMotor Döndürme
Momenti(%) GrafiğiMomenti(%) Grafiği

n:devir

η:verim

I: akım

88

Motorun çalıştırılmasında akım darbesini azaltmakMotorun çalıştırılmasında akım darbesini azaltmak
için motorun önüne bir direnç konur ve buiçin motorun önüne bir direnç konur ve bu
direnç motor yol aldıkça kademeli olarakdirenç motor yol aldıkça kademeli olarak
devreden çıkarılır. Endüvi sargısının uçlarıdevreden çıkarılır. Endüvi sargısının uçları
değiştirilerek motor dönüş yönü değiştirilir.değiştirilerek motor dönüş yönü değiştirilir.

Bu motorun özelliği, devir sayısını o andaki yükeBu motorun özelliği, devir sayısını o andaki yüke
uydurmasıdır. Büyük yükler yavaş,küçük yükleruydurmasıdır. Büyük yükler yavaş,küçük yükler
hızlı kaldırılır.hızlı kaldırılır.

99

b)DOĞRU AKIM ŞÖNT MOTOR:b)DOĞRU AKIM ŞÖNT MOTOR:

Bu motorlarda ikaz sargısı endüviye paralel olarakBu motorlarda ikaz sargısı endüviye paralel olarak
bağlanmıştır. Seri bağlantılı motorun aksine,bağlanmıştır. Seri bağlantılı motorun aksine,
şönt motorlarda ince telli ikaz sargısı endüvişönt motorlarda ince telli ikaz sargısı endüvi
akımına bağlı olmaksızın daima aynı ikazakımına bağlı olmaksızın daima aynı ikaz
akımını çeker. Bu nedenle şönt motorununakımını çeker. Bu nedenle şönt motorunun
devir sayısı pek değişmez. Kalkma momenti vedevir sayısı pek değişmez. Kalkma momenti ve
aşırı yüklenme yeteneği seri bağlı motorlaraaşırı yüklenme yeteneği seri bağlı motorlara
göre daha düşüktür.göre daha düşüktür.

1010

1111

c)KOMPOUND MOTORLAR:c)KOMPOUND MOTORLAR:

Seri ve şönt motorun bir birleşimi olan kompoundSeri ve şönt motorun bir birleşimi olan kompound
motor, seri ve şönt sargıların etkisinin birininmotor, seri ve şönt sargıların etkisinin birinin
diğerine hakim oluş şekline göre az veya çokdiğerine hakim oluş şekline göre az veya çok
ölçüde bu iki motordan birini özelliğine sahiptir.ölçüde bu iki motordan birini özelliğine sahiptir.

1212
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ÜÇ FAZLI MOTORLARÜÇ FAZLI MOTORLAR

Asenkron motor: Stator şebekenin üç fazınaAsenkron motor: Stator şebekenin üç fazına
bağlanır. Buna karşılık rotora dirençler bağlanırbağlanır. Buna karşılık rotora dirençler bağlanır
veya kısa devre edilir. Statorda manyetik alanveya kısa devre edilir. Statorda manyetik alan
meydana gelir ve bu manyetik alan rotorumeydana gelir ve bu manyetik alan rotoru
döndürür.döndürür.

Manyetik alan ve rotor arasındaki devri sayısıManyetik alan ve rotor arasındaki devri sayısı
farkı yük azaldıkça ve rotor akım devresindekifarkı yük azaldıkça ve rotor akım devresindeki
direnç küçüldükçe azalır.direnç küçüldükçe azalır.

1313

Bu tip motorların kumandası kolay, iki fazınBu tip motorların kumandası kolay, iki fazın
yer değiştirmesiyle dönüş yönü yeryer değiştirmesiyle dönüş yönü yer
değiştirebilir. Yıldız üçgen bağıntısı iledeğiştirebilir. Yıldız üçgen bağıntısı ile
devir sayısı ve momente tesir edilebilir.devir sayısı ve momente tesir edilebilir.

İlk harekette nominal momentin 1,6İlk harekette nominal momentin 1,6--2,52,5
katı fazla moment alınabilir.katı fazla moment alınabilir.

1414

Bilezik rotorlu motorun bağlantı devresi
1515 Devir sayısı- Döndürme momenti grafiği 1616

ELEKTRiKELEKTRiK MOTORU HESABI VEMOTORU HESABI VE
SEÇİMİSEÇİMİ

Kaldırma ve iletme mekanizmalarının hemenKaldırma ve iletme mekanizmalarının hemen
tümünde yapılan işlem;tümünde yapılan işlem;

 Yükün  kaldırılmasıYükün  kaldırılması
 Yükün nakli,Yükün nakli,
 Yükün döndürülmesi gibi işlemlerdir.Yükün döndürülmesi gibi işlemlerdir.
MakinalarMakinalar ile bütün bu görevlerin yapılabilmesiile bütün bu görevlerin yapılabilmesi

için birer tahrik motoruna ihtiyaç vardır veiçin birer tahrik motoruna ihtiyaç vardır ve
motor gücünün bu hareketlere göre ayrı ayrımotor gücünün bu hareketlere göre ayrı ayrı
hesaplanması gerekir.hesaplanması gerekir.

1717

a)YÜKÜN KALDIRILMASI HALİa)YÜKÜN KALDIRILMASI HALİ

Basit bir
kaldırma
düzeneği
yandaki şekilde
görülmektedir.

1818
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Yükün kaldırılması sırasında motorun;Yükün kaldırılması sırasında motorun;
1.Daimi Rejim Gücü:1.Daimi Rejim Gücü:
(bu güç, bir yükün birim zamanda yaptığı işten(bu güç, bir yükün birim zamanda yaptığı işten

hesaplanabilir)hesaplanabilir)
2.İvmeleme Gücü:2.İvmeleme Gücü:
a)Öteleme İvmelemesia)Öteleme İvmelemesi
b)Dönme İvmelenmesi güçlerii yenebilr.b)Dönme İvmelenmesi güçlerii yenebilr.
Öteleme ivmelenmesi, yükün düşey veya yatayÖteleme ivmelenmesi, yükün düşey veya yatay

hareketi için,hareketi için,
Dönme ivmelenmesi ise tambur, dişli, kavramaDönme ivmelenmesi ise tambur, dişli, kavrama

gibi elemanların sıfırdan belli bir hıza çıkmasıgibi elemanların sıfırdan belli bir hıza çıkması
için ivmelendirme gücüdür.için ivmelendirme gücüdür.

1919

1.Daimi Rejim Gücü1.Daimi Rejim Gücü
(yükün Kaldırılmasında)(yükün Kaldırılmasında)

 WattVGQ k


)(P 1

r




Q:Kaldırılan yük (N)

G1:Kanca boğunun ağırlığı(N)

Vk: kaldırma hızı(m/s)

η:verim
2020

2.İvmeleme Gücü (P2.İvmeleme Gücü (Pii))

a)Öteleme İvmele Gücüa)Öteleme İvmele Gücü PPöiöi

 Watt
tg
VGQP

i

k
öi

..
)( 2
1



Q:Kaldırılan yük(N)    G1: kanca bloğu ağrılığı (N)

G:yerçekimi ivmesi (9,81 m/s2)

Vk:kaldırma hızı (m/s)   ti:ivmelendirme zamanı

ti:(2…5)sn alınabilir.
2121

b)Dönme İvmelenme Gücü Pb)Dönme İvmelenme Gücü Pdidi

 )/(2
.
.

2

sndnn
MP
JM

nMP

i

i

moti
di











 Mi:Motor miline

indirgenmiş
ivmelendirme
momenti

J:Kütlesel atalet
momenti

φ:açısal ivme
(dw/dt)

2222

En büyük güce ilk harekette ihtiyç vardır aslındaEn büyük güce ilk harekette ihtiyç vardır aslında
ve bu güç;ve bu güç;

ΣΣP=PP=Prr+P+Pöiöi+P+Pdidi

Kaldırma mekanizmasında, hesaplanan bu güçtekiKaldırma mekanizmasında, hesaplanan bu güçteki
bir motorun kullanılmasına gerek yoktur; çünkübir motorun kullanılmasına gerek yoktur; çünkü
bu güç, başlangıçta yani motorun ilkbu güç, başlangıçta yani motorun ilk
hareketinde gereklidir. İvmeleme gücühareketinde gereklidir. İvmeleme gücü
yenildikten sonra motor yalnız daimi rejim gücüyenildikten sonra motor yalnız daimi rejim gücü
ile yüklenir. Motorlar bir an gereğinden fazlaile yüklenir. Motorlar bir an gereğinden fazla
yüklenebildiğinden, hesaplanan toplam güçtenyüklenebildiğinden, hesaplanan toplam güçten
daha küçük güçteki bir motor kullanılabilir.daha küçük güçteki bir motor kullanılabilir.

2323

YÜKÜN ÖTELENMESİYÜKÜN ÖTELENMESİ

Öteleme hareketinde motorunÖteleme hareketinde motorun
1.1. Rejim gücüRejim gücü
2.2. İvmeleme gücüİvmeleme gücü
a)Öteleme ivmeleme gücüa)Öteleme ivmeleme gücü
b)Dönme ivmeleme gücünü yenmesi gerekir.b)Dönme ivmeleme gücünü yenmesi gerekir.

2424



23.02.2012

5

1.Rejim Gücü P1.Rejim Gücü Prr


öVWGQ .)(P 2

r



W:Direnç
sayısı(tekerleklerde
ki)

G2:araba
ağırlığı+kanca
bloğu ağırlığı

W:0.02 kaymalı
yataklarda

W:0.007 rulmanlı
yataklarda 2525

2.İvmeleme Gücü P2.İvmeleme Gücü Pii
a. Öteleme İvmeleme Gücü Pa. Öteleme İvmeleme Gücü Pöiöi

..
)( 2
2

i

ö
iö

tg
VGQP 



g:yerçekimi ivmesi

t:ivmelendirme zamanı

Araba için t:3…5sn köprü için t:5…20 sn 2626

b.Dönme İvmeleme Gücü Pb.Dönme İvmeleme Gücü Pdidi

iödi PP )2.01.0( 
alınabilir.

Öteleme hareketinde topla güç

ΣP=Pr+Pöi+(0.1-0.2)Pöi=Pr(1.1-1.2)Pöi

2727

Yaklaşık hesap:Yaklaşık hesap:

Kaldırma ve öteleme hızları çok yüksek iseKaldırma ve öteleme hızları çok yüksek ise
(V(V≥5m/s) ve t zamanı çok küçük ise ivmeleme≥5m/s) ve t zamanı çok küçük ise ivmeleme
gücünün hesaplanması gerekir. Eğer hızlargücünün hesaplanması gerekir. Eğer hızlar
düşük ve ivmeleme zamanı büyükse,düşük ve ivmeleme zamanı büyükse,

ΣΣPPii=0.2P=0.2Prr alınabilir ve toplam güç:alınabilir ve toplam güç:
ΣΣP=PP=Prr++ ΣΣPi=Pr+0.2PPi=Pr+0.2Prr=1.2P=1.2Prr olur.olur.

2828

RÜZGAR GÜCÜ PRÜZGAR GÜCÜ PWW
sistem açık havada çalışıyorsa rüzgar direncini desistem açık havada çalışıyorsa rüzgar direncini de

yenmesi için belli bir güce sahip olması gerekir.yenmesi için belli bir güce sahip olması gerekir.


öww

w
VPAP 

Aw:Rüzgar yönüne
açık alan

Pw:Rüzgar
basıncı~500N/m2

Kapalı yerlerdeki sistemlerde bu güç sıfırdır.

Bu durumda toplam güç ötelemede

ΣΣP=PP=Prr++ ΣΣPPii+P+Pww olurolur

Yaklaşık olarakYaklaşık olarak ΣΣPPii+P+Pww = %20P= %20Prr alınabiliralınabilir
2929

YÜKÜN DÖNDÜRÜLMESİYÜKÜN DÖNDÜRÜLMESİ

1.1. Daimi rejim gücüDaimi rejim gücü
2.2. İvmeleme gücüİvmeleme gücü--dönme ivmelemesi(ötelemedönme ivmelemesi(öteleme

ivmelemesi yok)ivmelemesi yok)





döndirençdöndirenç nMVF ..2.P r 

Fdi:toplam direnç kuvveti

Vdön:dönme hızı   ndön:dönme sayısı

Mdirenç:toplam direnç momenti

η:verim(ηtam. ηdişli….)
3030
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Dönme ivmeleme gücü Pid

Mi:ivmelendirme momenti:J.φ


 döni
id

nMnP ..2


3131




.
....2

i
nrPAP motww

w 

Dönmede rüzgar gücü

r:Rüzgar çarpan alanların ağırlık merkezlerinin
dönme eksenine olan mesafesi

Pw:rüzgar basıncı=50N/m2

Toplam dönme gücü:

widd PPP  rP
3232

PROBLEMPROBLEM

Kaldırılan yük Q:80kNKaldırılan yük Q:80kN
Araba ağırlığı GAraba ağırlığı GAA:35kN:35kN
Köprü ağırlığı GKöprü ağırlığı Gkk:50kN:50kN
Öteleme hızı VÖteleme hızı Vöö:63 m/dak:63 m/dak
İvmeleme zamanı t:5 snİvmeleme zamanı t:5 sn
Direnç sayısı W:0.02Direnç sayısı W:0.02
Verim:0.8Verim:0.8
Tekerlek ağırlıkları GTekerlek ağırlıkları Gtt:10kN:10kN
Motor seçimini yapınız(köprü öteleme hareketiMotor seçimini yapınız(köprü öteleme hareketi

için)için) 3333

Toplam ağırlıkToplam ağırlık

kNF
GGGQF

top

tKAtop

17510503580 


Direnç Kuvveti

kNWFF topd 50,302,0175. 

kWVWF öttop 5.4
8.060
6302.0175.P .

r 






Rejim Gücü

3434

Öteleme ivmeleme gücüÖteleme ivmeleme gücü

kW
dakstg

VFP ötop
öi

82.4
8.05)/(360010

63175
..
.

22

22







kW
PPP öiöidi

482,082,41,0
1,0)2,0...1,0(




 



kWPPö
kWPPP

i

diöii

8,93,55,4P
3,5482,082,4

r

Dönme ivmeleme gücü

3535

MOTOR GÜCÜNÜNMOTOR GÜCÜNÜN
SEÇİMİSEÇİMİ

Karesel Ortalama Güce Göre Motor seçimi

T

tPtPPPPtPtP
Pm

4
2
53

2
443

2
32

2
21

2
1 3

1)(3
1 

 3636
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Elektriksel kayıplar ve bu kayıplar sonucu ortayaElektriksel kayıplar ve bu kayıplar sonucu ortaya
çıkan kayıp ısı, gücün karesiyle doğruçıkan kayıp ısı, gücün karesiyle doğru
orantılıdır. Porantılıdır. P11 gücüyle tgücüyle t11 süresince oluşan kayıp;süresince oluşan kayıp;

WW11=C.P=C.P11
22tt11’dir   C:katsayı’dir   C:katsayı

Yukarıdaki bir iş  periyodu süresince oluşan ısıYukarıdaki bir iş  periyodu süresince oluşan ısı
kaybı ise;kaybı ise;

WWT1T1=C.P=C.Pmm
22.T’dir..T’dir.

PPmm ortalama gücüyle T periyodu süresince oluşanortalama gücüyle T periyodu süresince oluşan
WWt1t1ısısı ile motor yanmamalıdır.ısısı ile motor yanmamalıdır.

WWt1t1≥W≥WTT
3737

Frekans,Kutup Sayısı,Devir SayısıFrekans,Kutup Sayısı,Devir Sayısı

Bir alternatif akım motorunun senkron devir sayısı;Bir alternatif akım motorunun senkron devir sayısı;
nnss=60.f/p=60.f/p nnss:devir sayısı(1/dak):devir sayısı(1/dak)
f:şebeke frekansı(1/s) genellikle f:50Hzf:şebeke frekansı(1/s) genellikle f:50Hz
p:kutup sayısıp:kutup sayısı

KutupKutup
çiftiçifti

11 22 33 44 55 66

SenkronSenkron
devridevri
sayısısayısı

30003000 15001500 10001000 750750 600600 500500

DevirDevir
sayısısayısı

28502850 14501450 950950 720720 570570 470470
3838

Tayin Edici Faktörlere Göre Motor SeçimiTayin Edici Faktörlere Göre Motor Seçimi

Düzensiz yükleme durumlarında yük değişiminiDüzensiz yükleme durumlarında yük değişimini
hesaplamak zordur. Bu durumda motor gücü,hesaplamak zordur. Bu durumda motor gücü,
aralıklı işletmenin aşağıda yazılı üç önemliaralıklı işletmenin aşağıda yazılı üç önemli
faktörün belirlenmesiyle tam yük rejimine görefaktörün belirlenmesiyle tam yük rejimine göre
hesaplanır.hesaplanır.

3939

RÖLATİF İŞLETME SÜRESİRÖLATİF İŞLETME SÜRESİ

(%)100
durumlarAkıkımssüreleriİşletme

süreleriİşletme

 



ED

İmalatçı kataloglarında motor güçlerinin nominal
kabul edilen boş rölatif işleme süresine göre
verildiği görülür.

EDED %15%15 %25%25 %40%40 %60%60 %100%100

Güç kwGüç kw 3.63.6 33 2.62.6 2.42.4 2.22.2

5.45.4 4.64.6 44 3.63.6 3.23.2

8.58.5 77 6.36.3 5.35.3 4.84.8 4040

Rölatif Çalışma SüresiRölatif Çalışma Süresi

% olarak motorun bir çalışma periyodunda efektif% olarak motorun bir çalışma periyodunda efektif
çalışma süresi olarak ne kadar çalıştığını belirtir.çalışma süresi olarak ne kadar çalıştığını belirtir.

Burada devreye giriş ve çıkışlar sırasındakiBurada devreye giriş ve çıkışlar sırasındaki
durumlar nedeniyle sürekli işletmedurumlar nedeniyle sürekli işletme
durumundakine göre daha küçük motorlardurumundakine göre daha küçük motorlar
seçilebilir.seçilebilir.

Çalışma periyodu, çalışma zamanıyla durmaÇalışma periyodu, çalışma zamanıyla durma
zamanlarını kapsamakta olup 10 dakikayızamanlarını kapsamakta olup 10 dakikayı
geçmemelidir.geçmemelidir.

4141

Normalden büyük bir rölatif çalışma zamanındaNormalden büyük bir rölatif çalışma zamanında
motor daha çok zorlanır. Yani motor dahamotor daha çok zorlanır. Yani motor daha
yüksek rölatif çalışma zamanına göreyüksek rölatif çalışma zamanına göre
planlanmış olmasına rağmen daha büyük güçplanlanmış olmasına rağmen daha büyük güç
verebilir.verebilir.

Elektrik motorlarının ısınması akımın karesi yaniElektrik motorlarının ısınması akımın karesi yani
yaklaşık gücün karesi ile artmaktadır. Bu kabulyaklaşık gücün karesi ile artmaktadır. Bu kabul
ile n=sabit durumunda;ile n=sabit durumunda;

PP11
22.ED.ED11 =P=P22

22.ED.ED22 ifadesi yazılabilir.ifadesi yazılabilir.
4242
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Bir EDBir ED22 değerindeki motor liste gücü Pdeğerindeki motor liste gücü P22 ise aynı motorise aynı motor
EDED11 değerindedeğerinde

1

2
21
ED
EDPP 

Gücü ile yüklenebilir.

Örn: P2:3kW

ED2:%25

ED1:%15

P1:3.87kW bulunur 4343

Motor seçimi öyle yapılmalıdır ki, çalıma zamanı içindeMotor seçimi öyle yapılmalıdır ki, çalıma zamanı içinde
sargılardaki, sıcaklık emniyet sınırlarını aşmasın.sargılardaki, sıcaklık emniyet sınırlarını aşmasın.
Sargıların ısınması motorun işletme şekliyle ilgilidir.Sargıların ısınması motorun işletme şekliyle ilgilidir.

Sürekli bir çalışma olması durumunda sargılardakiSürekli bir çalışma olması durumunda sargılardaki
sıcaklık hemen hemen sınır sıcaklığına ulaşır.sıcaklık hemen hemen sınır sıcaklığına ulaşır.

4444

Kaldırma makinaları ve elektrik tahrik
sistemlerinin Rölatif çalışma zamanı (ED) ve

çalışma miktarı

4545

Relatif YükRelatif Yük
bir krenin çalışma programında bazı hallerde boştabir krenin çalışma programında bazı hallerde boşta

hareket söz konusudur. Kren dişli mekanizmasının  buhareket söz konusudur. Kren dişli mekanizmasının  bu
değişken yüklenişi  rölatif yük kavramı ile yaklaşıkdeğişken yüklenişi  rölatif yük kavramı ile yaklaşık
olarak tayin edilebilir.olarak tayin edilebilir.

Tam yük momentinden hesaplanan moment, rölatif yükTam yük momentinden hesaplanan moment, rölatif yük
λλ’nın bir fonksiyonu olan r faktörü ile azaltılabilir.’nın bir fonksiyonu olan r faktörü ile azaltılabilir.

)(2
)(

2 oL

OOL

MM
MMM

YükTam
yükölüyükTam









λλ:rölatif yük,  M:rölatif yük,  MLL:Faydalı yük(daN):Faydalı yük(daN)

MMOO:sistemin ağırlığı(daN):sistemin ağırlığı(daN) 4646

MMOO ne kadar küçüksene kadar küçükse λλ o kadar küçük olur, yüko kadar küçük olur, yük
faktörü r ne kadar azalırsa motor o kadar azfaktörü r ne kadar azalırsa motor o kadar az
ısınır. Yük faktörü r, değişik şekilde tam yük veısınır. Yük faktörü r, değişik şekilde tam yük ve
kendi ağırlığı ile kullanılan iletim sistemlerindekendi ağırlığı ile kullanılan iletim sistemlerinde
kullanılır. İletim  malını daimi olarak hareketkullanılır. İletim  malını daimi olarak hareket
ettiren sistemlerde r=1 alınmalıdır.ettiren sistemlerde r=1 alınmalıdır.

λλ 0.550.55 0.60.6 0.650.65 0.70.7 0.750.75 0.80.8 0.850.85 0.90.9 0.950.95 11

rr 0.730.73 0.760.76 0.790.79 0.820.82 0.850.85 0.880.88 0.910.91 094094 0.970.97 11

4747

Thn MrM .

rPP Thn .

Gerekli nominal motor momenti

Gerekli motor gücü

Pn/Mn:nominal motor motor gücü/momenti(ED’e
göre hes. moment)

Pth/Mth:ısı yönünden gerekli nominal
güç/moment(ED’e göre hes. Güç)

r:yük faktörü
4848
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>>>Relatif yük için aşağıdaki değerler alınabilir>>>Relatif yük için aşağıdaki değerler alınabilir..

 Kancalı kaldırma mekanizmalarındaKancalı kaldırma mekanizmalarında :0.55:0.55--0.560.56
 Kepçeli kaldırma mekanizmalarındaKepçeli kaldırma mekanizmalarında :0.75:0.75--0.780.78
 Standart krenlerin araba yürütmeStandart krenlerin araba yürütme

mekanizmalarındamekanizmalarında :0.65:0.65--0.750.75
 Standart krenlerin köprü yürütmeStandart krenlerin köprü yürütme

mekanizmalarındamekanizmalarında :0.75:0.75--0.900.90
 Kepçeli krenlerin köprü yürütmeKepçeli krenlerin köprü yürütme

mekanizmalarındamekanizmalarında :0.85:0.85--0.950.95

4949

İVME İŞİİVME İŞİ

Tam yükteki veya değişken yükteki rejimTam yükteki veya değişken yükteki rejim
gücünden başka motorun, kendi dönengücünden başka motorun, kendi dönen
kütleleriyle gerek kaldırma gerekse ötelemekütleleriyle gerek kaldırma gerekse öteleme
hareketlerinde, gerekli ivmelendirme gücünü dehareketlerinde, gerekli ivmelendirme gücünü de
sağlaması gerekir.sağlaması gerekir.

İvme işine göre motor gücünün yaklaşık hesabıİvme işine göre motor gücünün yaklaşık hesabı
ise aşağıdaki şekilde alınabilir.ise aşağıdaki şekilde alınabilir.

)27.1(
Pr



  i

m
P

P
5050

İvmelenme gücü sadece ivmelenme işi süresince gerekliİvmelenme gücü sadece ivmelenme işi süresince gerekli
olduğundan motor gücünün maksimum motor gücüolduğundan motor gücünün maksimum motor gücü

((PPmaxmax==PPrr++ΣΣPPii))

olmasına gerek yoktur. Motor kısa süreler için fazlaolmasına gerek yoktur. Motor kısa süreler için fazla
yüklenebilir.yüklenebilir.

Aşağıdaki tabloda mekanizmanın hızı ve ivmelenmeAşağıdaki tabloda mekanizmanın hızı ve ivmelenme
süresine bağlı olaraksüresine bağlı olarak nominamlnominaml gücün (gücün (PPnomnom) daimi) daimi
rejim gücünden (rejim gücünden (PPrr) ne kadar büyük olması gerektiğini) ne kadar büyük olması gerektiğini
belirten değerler verilmiştir.belirten değerler verilmiştir.

5151

HIZHIZ 0.50.5 11 1.51.5 22 2.52.5 33

İvmelenme süresiİvmelenme süresi 55 66 77 88 99 1010

PnomPnom
/Pr/Pr

Kaymalı yatakKaymalı yatak
W:0.02W:0.02

11 11 1.21.2 1.31.3 1.41.4 1.51.5

RulmanlıRulmanlı
yatakyatak
W:0.007W:0.007

1.451.45 22 2.52.5 2.82.8 3.03.0 3.23.2

5252

PROBLEMPROBLEM
Aşağıda özellikleri verilen köprülüAşağıda özellikleri verilen köprülü kreninkrenin yürütmeyürütme

motoru gücü hesabı yapınız.motoru gücü hesabı yapınız.
Yük:15 tonYük:15 ton
Köprü ağ.:80 tonKöprü ağ.:80 ton
İlerleme hızı:3m/sİlerleme hızı:3m/s
İlerleme yolu:70mİlerleme yolu:70m
Saatteki sefer sayısı:20Saatteki sefer sayısı:20
W:0.02W:0.02
ηη:0.8:0.8
ttii:9 sn:9 sn 5353

ÇÖZÜMÇÖZÜM

kW

WVWF ötop

25.71P

71250
8.0

302.010.95..P

r

4

r









kWP

W
tg
VFP

öi

ötop
öi

121

121049
8.0981.9
310.95

..
. 242










Öteleme ivmeleme gücü

5454
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kWPP öidi 1.121.0 

kWPnom 875.10625.715.1 

Dönme ivmeleme gücü;

Nominal güç;

kWPnom 5.113
8.1

)1.12121(25.71





İvmeleme işine göre;

5555

Köprünün 9 sn’lik ivmelenme süresince aldığı yol ;Köprünün 9 sn’lik ivmelenme süresince aldığı yol ;

mtvS 5.139.3.
2
1.

2
1



mS 435.132701 
str 33.14

3
43


Frenleme için tf:9sn olursa aynı uzunlukta yol için
frenleme için gerekecek daimi rejim gücüyle
gidilecek yol:

5656

Toplam hareket süresi:Toplam hareket süresi:

sntt 33.3233.1418: 

snT 180
20
3600



Saatteki sefer sayısı 20 olduğuna göre periyot:

5757

40%

9.35100.
180
33.322








ED

ED

92.0
952
8095

)(2
)(










LO

OOL

MM
MMM

94.092.0  riçin

kWPnom 267.10694.005.113 

Relatif Yük:

5858

%25 ED’lik motor relatif yük değeri de dikkate%25 ED’lik motor relatif yük değeri de dikkate
alınmalıdır bu şekilde seçilebilir. %40 ED içinalınmalıdır bu şekilde seçilebilir. %40 ED için
motor gücü daha düşük alınabilir.motor gücü daha düşük alınabilir.

kWPP 5.86
40
25106

60
40

4060 

5959


