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SUNUS

TMMOB Makina Miihendisleri Odasi istanbul Subesi olarak, miihendislik ala-
ninda yillarca uluslararasi nitelikte bilimsel ¢alismalar yapmis olan Odamizin
(4) sicil nolu Gyesi Prof. Dr. Necdet Eraslan’t anmak amaciyla 2003 yilinda basla-
tilan “Necdet Eraslan Proje Yarismasi”nin yedincisini diizenlemekten mutluluk
duyuyoruz.

Necdet Eraslan Proje Yarismasi; 2003 yilinda “Enerji” alaninda bilim ve tek-
nolojiyi sorgulayan bir igerikle basladi, 2005 ve 2007 yillarinda ise “Robotikte
Bilim ve Teknoloji”, 2009 yilinda “Enerjide Bilim ve Teknoloji”, 2011 yilinda “En-
gelleri Asmak icin Hayati Kolaylastiracak Yenilikler”, 2013 yilinda “Havacilik ve
Uzayda Yenilik¢i Tasarimlar” temasi ile devam etti.

2015 yilinda ise “Hidrolik ve Pnomatikte Yenilik¢i Tasarim ve Uygulamalar” te-
masi secilerek, hidrolik pndmatik teknolojileri konusunda arastirma-gelistirme,
yenilik¢i tasarim ve uygulamalar yapan akademisyen, 6grenci ve amator kisi-
lerin arastirma ve gelistirme calismalarina destek vererek Tlrkiye’de hidrolik
pnomatik teknolojilerinin gelisimine katkida bulunmak amaclandi.

Bu kitapgikta finale kalan 6 proje yer almaktadir.

Bu yarismanin Bilim Kurulu’nda yer alarak degerli katkilarini esirgemeyen; Nec-
det Eraslan’in oglu Prof. Dr. Arsev Eraslan, istanbul Teknik Universitesi’nden
Prof. Dr. A. Ristem Aslan, Prof. Dr. M. Adil Yikselen, Prof. Dr. M. Fevzi Unal,
Dog. Dr. N. L. Oksan Cetiner Yildirim, MMO istanbul Sube UHUM MDK Uyesi
Dog. Dr. Vedat Ziya Dogan, MMO istanbul Sube UHUM MDK Baskani Dog. Dr.
Hayri Acar, MMO Ankara Sube UHUM MDK Uyesi Volkan Nalbantoglu, MMO
istanbul Sube Yénetim Kurulu Baskani Zeki Arslan, MMO istanbul Sube Yone-
tim Kurulu Saymani Osman Serter’e ayrica yarismanin diizenlemesinde emek-
leri gegen MMO istanbul Sube UHUM MDK Uyesi Akin Altunay, MMO istanbul
Sube UHUM MDK Uyesi ve Etkinlik Sekreteri Ozgiir Arslan ve MMO istanbul
Sube UHUM MDK Uyesi ve Etkinlik Sekreteri Sema Keban’a tesekkiir ediyoruz.

Bu yarismanin Bilim Kurulu’nda yer alarak degerli katkilarini esirgemeyen; Nec-
det Eraslan’in oglu Prof. Dr. Arsev Eraslan, Abdullah Parlar, Antoine Hanna, A.
Haydar Karagam, Fatih Ozcan, H. Cengiz Celep, Metin Giilec, Metin Peringek,
Mustafa ileri, Necip Cayan, Nurta¢ Akdag, Semsettin Isil, Oktay Ozcan, Osman
Serter, Zeki Arslan’a ayrica yarismanin diizenlenmesinde emegi gegen Etkinlik
Sekreteri Ozgiir Arslan’a tesekkiir ediyoruz.

TMMOB
Makina Muhendisleri Odasi
istanbul Sube Yénetim Kurulu
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PROF. EMERITUS DR. NECDET ERASLAN

(1908 istanbul)
MESLEKI EGITIM
1926-1929 Yiiksek Mithendis Okulu (simdiki ITU)

Paris’teki “HAVACILIK ULUSAL YUKSEK OKULU”ndan 1933’de “Makine-Ugak” Y.
Muhendisligi Diplomasi

1937’de ABD’de “California Institute Of Technology” de Roket Teorisi 6grenimi
1953'de, ingiltere’de “The School of Gas Tiirbine Technology”den “Gaz Tiirbin-leri
ihtisas1” sertifikasi

1955’de istanbul Universitesi Fen Fakiiltesi’/nden KINEMATIK dalinda “Fen Doktora-
st”

MESLEKSEL CALISMALAR

1934-1939 yillari arasinda Turk Hava Kuvvetlerinde Mihendislik

Bu slirecte sirasiyla:

1934-1937’de Kayseri Ugak Fabrikas’nda Motor Atélyesi Sefligi

1937-1938’de ABD de Tiirk Hava Kuvvetleri'nce satin alinan Ugak, Motor ve Silahla-
rin tesellimu deneyleri ile ylkimlGluk gorevi

1941-1942'de ikinci Diinya Savasi’nda ingiliz Ortasark Karargahinda Tiirk irtibat
Subayligi

1939-1947 arasi iTU’de Profesérliik

1939-1955 arasi Teknik Okulu’nda (simdiki YTU) égretmen

1947-1962 arasi istanbul Universitesi Fen Fakiiltesi’nde 6gretim gorevlisi
1956-1963 aras! Y. Denizcilik Okulu’nda Motorlar Ogretmeni

1957-1963 arasi “Robert College” Makine Miihendisligi Boliim Bsk. ve Ogretmeni
1963-1975 arasi ABD’de “Louisiana State University”nin Makine ve Uzay- Havacilik
Muhendisligi bolimiinde profesor

YAYINLARI

Makine Mihendisligi’'nin Temel Bilimleri ve Teknik Konulan tzerine yazilmis 16 kitap
ile Elektrik konusuyla ilgili bir “Teknik Elektrik” adli kitap.

Turkiye, Fransa, ingilte-
re, Kalya, israil, ABD’de
yayinlanmis 30 kadar
0zgUn aragtirma.
Bunlarin arasinda NASA
icin yapilan arastirmalar
ve bir kismi, ingilizce
Makine Mihendisligi
kitaplarinda ayrinti-

I olarak ele alman
yontem ve dizenler de
vardir. Makine M-
hendisleri Odasi, 1951
senesi “Meslege Ustiin
Katki” odala.




NEDEN
NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI

Yillarca makina miihendisligi alaninda uluslararasi nitelikte bilimsel
calismalar yapmis ve diisiinceleri ile hep ¢agdas kalmis olan degerli
tiyemiz Necdet Eraslan"1yitirdik (Temmuz 2003). TMMOB MMO istanbul
Subesi olarak O'nu aramizda yasatmayi bir vefa borcu bilerek, O'nun
adini siirekli kilacak bir "Proje Yarismasi" diizenlemeyi amagladik.










NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2003
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Prof. Dr. T. Nejat VEZIROGLU
Prof. Dr. Arsev ERASLAN
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Prof. Dr. Tolga YARMAN
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NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2003

ENERJIDE BiLiM ve TEKNOLOJI
6 ARALIK 2003

“Necdet Eraslan Proje Yarismasi
2003” Turkiye’de bilim ve teknolo-
ji arastirmalarin desteklemek ve bu
alanda c¢alisan kisileri 6zendirmek
amaciyla olusturulmustur. MMO ken-
di capinda bu alandaki gelismelere
katkida bulunmayi amagladi.

Yarismaya 2003 yili ENERJIDE BiLiM
VE TEKNOLOJI konusu esas alindi.
Enerjinin verimli ve etkin kullanimi,
alternatif ve/veya yenilenebilir eneriji
kaynaklari arayisi, enerjide disa ba-
gimlihgin  azaltilmasi, surdarilebilir
kalkinma ve gelisme vb. hedefler bas-
lica konulari olusturmaktadir. Uluslar
arasl Olcekte rekabetci ve surdiri-
lebilir bir sanayilesmede enerjinin
yeri, gerek Uretim gerekse tliketim
acilarindan olsun, bilimsel o6lgutlerle
tartisilabilir ve uygulanabilir projelere
olan gereksinimi ortaya koymaktadir.

AMAG

Yillarca makine mihendisligi alaninda
uluslar arasi nitelikte bilimsel calis-
malar yapmis ve duslinceleri ile hep
cagdas kalmis olan degerli lyemiz
Necdet Eraslan’i gectigimiz giinlerde
yitirdik. TMMOB MMO istanbul Sube-
si olarak O’nu aramizda yasatmayi bir
vefa borcu bilerek, O’nun adini strekli
kilacak bir “Proje Yarismasi” dizenle-
meyi amacladik.

Necdet Eraslan Proje Yarismasi ‘2003

Turkiye’de bilim ve teknoloji arastir-
malarin desteklemek ve bu alanda
calisan kisileri 6zendirmek amaciyla
olusturulmustur. MMO kendi ¢apinda
bu alandaki gelismelere katkida bu-
lunmayi amaclamaktadir.

KONU

Yarismaya 2003 yili ENERJIDE BILIM
VE TEKNOLOJi konusu esas alinmistir.
Enerjinin verimli ve etkin kullanimi,
alternatif ve/veya yenilenebilir enerji
kaynaklari arayisi, enerjide disa ba-
gimhhgin azaltlmasi, sdrdardlebilir
kalkinma ve gelisme vb. hedefler bas-
lica konulari olusturmaktadir. Uluslar
arasi Olgekte rekabetci ve sirdiri-
lebilir bir sanayilesmede enerjinin
yeri, gerek Uretim gerekse tiiketim
acilarindan olsun, bilimsel dlgutlerle
tartisilabilir ve uygulanabilir projelere
olan gereksinimi ortaya koymaktadir.

Enerjiyle ilgili olarak gerceklestirile-
cek bilimsel ve teknolojik projelerde
ulusal, sosyal, ekonomik, teknolojik
ve ekolojik etkenler 6zenle ele alin-
malidir. Bu ¢erceve esas alinarak ger-
ceklestirilecek projelerin, yukarida sa-
yilan él¢itlerden en az birkag tanesini
icermesi beklenmektedir.

YARISMA KOSULLARI

Ozgiin olmasi kaydiyla her cesit pro-
je yarismaya kabul edilecektir. Buna
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gore projelerin asagidaki konu baslhk-
larindan hangisine daha cok uydugu
katihmci tarafindan belirtilmelidir.

e Bulus Onerisi

e Yenilik¢i Urin gelistirme (inovas-
yon) Onerisi

e Hizmet sektoriine yonelik dneriler

Yarismaya katilmak i¢in en fazla pro-
je ozetinin, katthmcinin 6zgecmisi ile
birlikte en ge¢ 24 Ekim 2003 tarihine
kadar MMO istanbul Sube’ye elden
veya posta-kargo ile ulastiriimasi ge-
rekmektedir. Proje Ozetinde amag,
bulgular, hedefler ve beklentiler agik-
¢a belirtilmelidir.

Ozet sahiplerine 1 hafta icinde bilgi
verilecektir. Kabul edilen projelerin
tam metni ve varsa afis, poster, pro-
totip, numune gibi tanitici malzemeler
en gec¢ 14 Kasim 2003 tarihine kadar
teslim edilmelidir.

Finale kalan projeler teslim tarihinden
itibaren 10 giin icinde belirlenecek ve
basvuru sahiplerine bilgi verilecektir.
Final sunumlari, yapilan programa
gore 6 Aralik 2003 tarihinde Yildiz
Teknik Universitesi’/nde gerceklesti-

rilecektir. Ayni glin dereceye girenler
belirlenerek ayni yerde Odiil Téreni
gerceklestirilecektir.

KiMLER KATILABILIR

Yarismaya Ogrenciler ve MMO c¢ali-
sanlari disinda herkes katilabilir. Buna
gore, miihendisler ve tiim arastirma-
cilarin katihmi beklenmektedir.

FiKRi MULKIYET HAKLARI

Projelerin fikri milkiyet haklari proje
sahiplerine aittir MMO herhangi bir
amacla projeler lizerinde hak iddia et-
meyecegi gibi, projelerdeki fikirlerden
de sorumlu tutulamaz.

PROJE METNI YAZIM KURALLARI

Proje tam metni asagidaki ana bolim-
lerden olusacak sekilde hazirlanmali-

1. Giris ve Ozet Tanitim

2. Projenin Amaci

3. Proje Kapsami ve Bulgular

4. Proje Yonetimi ve Yapilabilirlik
Analizi

5. Hedeflenen Katkilar ve Etkileri

6. Sonugc: Beklentiler ve Oneriler

-12 -



Subemiz Bilim ve Teknoloji Komis-
yonu tarafindan diizenlenen Enerji-
de Bilim ve Teknoloji konulu Necdet
Eraslan 2003 Proje Yarismasi 06 Ara-
lik 2003 Cumartesi gtind Yildiz Teknik
Universitesi Oditoryumu’nda degerli
jari Gyelerimizin ve izleyicilerin huzu-
runda gerceklestirildi.

Ulkemizde bilimin ve teknolojinin ge-
lisimine katkida bulunmak amaciyla,
basta makine muihendisleri olmak
lizere tim arastirmacilara agik olan
yarismada asagidaki projeler dere-
ceye girdi ve proje sahiplerine 6dil-
leri takdim edildi.

Yarisma boyunca odamiza yagan Ov-
glleri duymak, izleyicilerin ilgisine
sahit olmak, juri Gyesi hocalarimizin
yorumlarini dinlemek ve hepsinden
onemlisi birbirinden degerli yarisma-
cilarin gozlerindeki piriltiyr gérmek,
bu proje yarismasini diizenlemek i¢in
glinler boyu siren calismalarimizin
karsihgini aldigimizin bir kaniti oldu.

Yarismaya olan ilgi, Onimuizde-
ki yillarda Necdet Eraslan Proje
Yarismasi’'ni yeni konu basliklari ile
sirdiirmek ve ulke genelinde, hatta

uluslar arasi katihmli, kalici bir gele-
nek haline donlstirmek konusunda-
ki azmimizi kamgiladi.

Turkiye’nin bilim ve teknoloji konu-
sunda Diinya ulkeleri arasindaki ta-
kipgi konumu ve nispeten zayif kalmis
olmasi arastirmacilarimizda bir 6zgu-
ven kaybina neden olmaktadir. Oysa
Necdet Eraslan Proje Yarismasi gibi
faaliyetler, lilkemizde de bilime ve
teknolojiye olan ilginin yogunluguna
dair en somut gostergelerdir. Ustelik
Bilim ve Teknoloji Komisyonu olarak
calismalarimiz esnasinda gozlemle-
mis oldugumuz bir nokta, Glkemiz bi-
lim ve teknoloji gostergelerinin, nis-
peten zayif olmakla beraber, biliylk
bir ivmeyle arthig| gercegidir.

Biz tiim bu gerceklerin 1siginda,

“Bilim ve teknoloji ile barisik, tekno-
lojiyi bilingli kullanan ve yeni teknolo-
jiler iiretebilen, teknolojik gelismeleri
toplumsal ve ekonomik faydaya dé-
nlistiirme yetenedi kazanmis bir top-
lum yaratmak.”

hayalimizi gerceklestirecegimize ina-
niyoruz.
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YARISMAYA KATILAN PROJELER

1.

10.

11.

12.

Prof. Dr. Orhan Durgun - Dr. Zehra Sahin

Yiiksek Hizli Direkt Piiskiirtmeli Yakit Fumigasyonlu Tasit Diesel
Motoru

Ozan Erzincanli - Ozlem Aslan

Alternatif Bir Enerji Kaynagi: Biogaz

Metin Karadag

Pratik Dev Mercek

Ahmet Kolbasi

Manyetik alanlardan faydalanarak giicii katlanan yakitsiz motor
Yrd. Dog. Faruk Kose

Eneriji ihtiyacinin Riizgar Enerjisi ile Saglanabilirligi

Yasar Haluk - B. Onél

Elektrik Enerjisinin  Kullanimimi GSM  Sebekesi Uzerinden
Denetleyerek Kayip ve Kagak Oranini En Aza indirme

Hidrojen ile Calisan Bir Otomobilde Tekerlekler ile Kazanilan Elektrik
Enerjisinin Suyun Elektrolizinde Kullanilmasi Sayesinde Verimli Bir
Enerji Cevrimi Saglama

Dr. Osman Simav
Motor radyatériinden Atilan Isi ile Motorlu Tasitlarin Sogutulmasi

Prof. Dr. Macit Toksoy - Yrd. Dog. Dr. Gilden Gokgen - Adil Caner
Sener

Jeotermal Bolge Isitma Sistemlerinde Kuyu Calistirma Stratejisinin
Belirlenmesi

Temiz Enerji Vakfi (Prof. Dr. Demir inan)

Deprempark projesi

Tamer Yayla

Bogaz Akintisindan Elektrik Uretimi

Azmi Yazar

Elit-1 Hibrid Elektrikli Arag Projesi

Prof. Dr. Ertugrul Yorikoglu - Hasan Bircan

Giines Enerjisinin ve Atik Isinin Depolanmasinda Boraks Kullanimi
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JURI UYELERI

e Prof. Dr. T. Nejat VEZIROGLU / Miami Universitesi

e  Prof. Dr. Arsev ERASLAN / Chief Scientist, NASA National Technology
Transfer Center

e Prof. Dr. Mahir ARIKOL / Bogazici Universitesi
e Prof. Dr. Tolga YARMAN / Isik Universitesi
e Uzeyir ULUDAG / MMO istanbul Sube Baskani

YARISMADA DERECEYE GIiREN PROJELER
Birinciligi iki proje paylasmistir:

1. Prof. Dr. Orhan Durgun - Dr. Zehra Sahin

Yiiksek Hizli Direkt Piiskiirtmeli Yakit Fumigasyonlu Tasit Diesel
Motoru

1. Prof. Dr. Macit Toksoy - Yrd. Doc. Dr. Gulden Gokcen Adil Caner
Sener

Jeotermal Bolge Isima Sistemlerinde Kuyu Calistirma Stratejisinin
Belirlenmesi

2. Azmi Yazar

Elit-1 Hibrid Elektrikli Arag Projesi

3. Dr. Osman Simav

Motor Radyatériinden Atilan Isi ile Motorlu Tasitlarin Sogutulmasi

JURI OZEL ODULU 2 proje arasinda paylasilmistir:

Prof. Dr. Ertugrul Yorikoglu - Hasan Bircan
Glines Enerjisinin ve Atik Isinin Depolanmasinda Boraks Kullanimi
Yasar Haluk - B. Onél

Elektrik Enerjisinin Kullanimini GSM Sebekesi Uzerinden De-
netleyerek Kayip Ve Kagak Oranini En Aza indirme Projesi
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NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2005

ROBOTIKTE BILIiM ve TEKNOLOJi
10 ARALIK 2005

AMAGC

Yillarca makine mihendisligi alaninda
uluslar arasi nitelikte bilimsel ¢alisma-
lar yapmis ve dislinceleri ile hep ¢ag-
das kalmis olan degerli iyemiz Necdet
Eraslan’in adini 6limsuzlestirmek icin
2003 yilinda baslattigimiz Proje Yaris-
masi gelenegini strdiriyoruz.

Necdet Eraslan Proje Yarismasi 2005
Turkiye’de bilim ve teknoloji arastir-
malarini desteklemek ve bu alanda
¢alisan kisileri 6zendirmek amaciyla
olusturulmustur. MMO kendi ¢apinda
bu alandaki gelismelere katkida bu-
lunmayi amaglamaktadir.

KONU

Yarigmanin 2005 yili konusu olarak
ROBOTIKTE BiLiM VE TEKNOLOJi secil-
mistir. Yirminci ylzyihn ozellikle ikinci
yarisinda sanayilesmenin buyuik bir
ivmeyle hizlanmasini saglayan tekno-
lojik gelismelerin basinda, imalat yon-
temlerinin otomatiklesmesi ve buna
bagli olarak gelisen robot teknolojileri
olmustur.

Otomasyon ve robot teknolojileri sa-
yesinde imalat sireleri kisalmis ve
buna bagh olarak verimliliklerde ¢ok
baylk artis saglanmistir. Bu teknolo-
jilerin bir baska faydasi, imalat kali-
telerinde yasanan gelisme olmustur.
Ancak ozellikle robotlarin kullanimi-

nin yayginlasmasinin insanlik i¢in en
Onemli getirisi, insan saghgini tehdit
eden alanlarda dogrudan isglici ge-
reksiniminin ortadan kaldiriimasi su-
retiyle is glivenliginde yasanan olumlu
gelismelerdir.

Sanayide verimlilik saglayan ve cali-
sanlarin yasam kalitesini ylkselten
bir unsur olarak robotik, giinimizde
en c¢ok gelecek vaat eden mihendis-
lik konularindan biri olarak karsimizda
durmaktadir.

Proje Yarismasi’'na sunulacak 6neriler-
de, yukarida da belirtildigi Gzere ve-
rimlilik, imalat kalitesi ve is glivenligi
gibi konularda; ulusal, sosyal, ekono-
mik, teknolojik ve ekolojik acilardan
faydalar 6ne siiren bilimsel ve yenilik-
¢i bir icerik olmasi beklenmektedir.

YARISMA KOSULLARI

Ozgiin olmasi kaydiyla her cesit pro-
je yarismaya kabul edilecektir. Buna
gore projelerin asagidaki konu baslhk-
larindan hangisine daha uygun oldu-
gu, katilimci tarafindan belirtilecektir.

e Bulus onerisi,

e Yenilikgi Grlin (inovasyon) 6nerisi,
e Hizmet sektoriine yonelik dneriler
Yarismaya katilmak icin en fazla 1 say-

falik proje Ozeti, 6zgecmis ile birlikte
en ge¢ 30/07/2005 tarihine kadar
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MMO istanbul Sube’ye elden, posta
veya kargo ile ulastiriilmalidir. Proje
O0zetinde amag, bulgular, hedefler ve
beklentiler acikca belirtilmelidir.

Ozet sahiplerine 15 giin icinde sonug-
lar bildirilecektir. Kabul edilen proje-
lerin tam metni ve varsa afis, poster,
prototip, numune gibi tanitict malze-
meler en ge¢ 10/11/2005 tarihine ka-
dar teslim edilmelidir.

Finale kalan projeler en geg teslim ta-
rihinden itibaren 15 gin icinde belir-
lenecek ve proje sahiplerine bildirile-
cektir. Final sunumlari ve 6dul téreni
10/12/2005 tarihinde, Yildiz Teknik
Universitesi Oditoryumunda, 10:00-
18:00 sa atleri arasinda gerceklestiri-
lecektir.

KiMLER KATILABILIR

Yarisma ilk ve orta dereceli okullar-
da okuyan 6grenciler, Jiri kurulunda
bulunan firmalar ve MMO calisanlari
hari¢ herkese aciktir. Buna goére Uni-
versite lisans, ylksek lisans ve dok-
tora 6grencileri, miihendisler ve tim
arastirmacilarin  yarismaya katilimi
beklenmektedir.

FiKRT MULKIYET HAKLARI

Projelerin fikri mulkiyet haklari proje
sahiplerine aittir. MMO herhangi bir
amagla projeler lizerinde hak iddia
etmeyecegi gibi, projelerdeki fikirler-
den de sorumlu tutulamaz.

PROJE METNI YAZIM KURALLARI

Proje tam metni asagidaki anan bo-
|Gmlerden olusacaktr.

Giris ve Ozet Taniim
Projenin Amaci
Proje Kapsami ve Bulgular

P wnN PR

Proje Yonetimi ve Yapilabilirlik
Analizi

5. Hedeflenen Katkilar ve Etkileri
6. Sonug, Beklentiler ve Oneriler

ODUL

Yarismada ilk tce giren projelerin sa-
hiplerine asagidaki odiller verilecek-
tir.

Ilik 6diilt 6000 YTL
[I’lik 6dalG 4000 YTL
[I'lGk 6dili 2000 YTL

Ayrica finale kalan tiim projeler yayin-
lanacak ve varsa afis, poster, prototip,
numune gibi proje eki tanitici malze-
meler sergilenecektir.
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Yillarca makina mihendisligi alaninda
uluslararasi nitelikte bilimsel calis-
malar yapmis ve dislinceleri ile hep
cagdas kalmis olan Necdet Eraslan’in
adini 6limsuizlestirmek icin 2003 yiI-
inda Makina Muhendisleri Odasi ta-
rafindan baslatilan Proje Yarismasi
gelenegi slirdlrilGyor. Yarismanin
2005 yili konusu ROBOTIKTE BiLiM VE
TEKNOLOJI.

20. ylzyihn ozellikle ikinci yarisinda
sanayilesmenin blyik bir ivmeyle
hizlanmasini saglayan teknolojik ge-
lismelerin basinda, imalat yontemle-
rinin otomatiklesmesi ve buna bagl
olarak gelisen robot teknolojileri oldu.
Otomasyon ve robot teknolojileri sa-
yesinde imalat suireleri kisaldi ve buna
bagh olarak verimliliklerde ¢ok biiyik
artis saglandi. Bu teknolojilerin bir
baska faydasi, imalat kalitelerinde ya-
sanan gelisme oldu. Ancak o6zellikle
robotlarin kullaniminin yayginlasma-
sinin insanlik igin en 6énemli getirisi,
insan saghgini tehdit eden alanlarda
dogrudan isglicii gereksiniminin or-
tadan kaldirilmasi suretiyle is gliven-
liginde yasanan olumlu gelismelerdir.

Sanayide verimlilik saglayan, calisan-
larin yasam kalitesini ylikselten bir
unsur olan ROBOTIK konulu Necdet
Eraslan Proje Yarismasi 2005, 10 Ara-
lik 2005 Cumartesi glinl Yildiz Teknik
Universitesi Oditoryumu’nda yapilan
odul toreniyle sona erdi.

Torenin acilis konusmasini yapan Oda
Yonetim Kurulu Baskani Emin KORA-
MAZ Oda etkinlikleri konusunda yapi-
lan ¢alismalara deginerek sunlari soy-
ledi: “Bu tiir etkinliklerle yeni teknolo-
jileri ve sektérel gelismeleri tanima ve
retilen bilgiyi paylasmayi, yayginlas-
tirmay! ve meslek alanlarimizdan ha-
reketle toplumsal yasami olmasi ge-
reken normlara ulastirmayi hedefliyo-
ruz. Bu amagla, sadece 2004-2005 yili
calisma déneminde, bakim teknoloji-
lerinden is giivenligine, makina ima-
lat sanayinden tekstil makinalarina,
is makinalarindan tesisat sektériine,
kaynak teknolojilerinden tibbi cihaz
endilistrisine varana dedgin uzmanlik
alanlarimiza iliskin 23 adet kongre ku-
rultay ve sempozyum diizenlenmistir.
Odamiz, bitiin meslek ve uzmanlik
dallarimizla ilgili olarak, lniversiteler
ve sektor kuruluslariyla yakin mesleki
baglarini organize bir sekilde siird(ir-
mektedir. Bu kapsamda her ¢alisma
déneminde oldugu gibi bu ¢alisma
déneminde de Oda-Sektor Dernekleri
ve Oda-Universite toplantilari gercek-
lestirmektedir.”

KORAMAZ'in ardindan kirsiliye davet
edilen ve yarismaya katkida bulun-
mus olan YTU Rektérii Prof. Dr. Durul
OREN, YTU Elektrik Fakiiltesi Dekani
Prof. Dr. Galip CANSEVER, YTU Ma-
kina Fakiltesi Dekani Prof. Dr. Hasan
HEPERKAN ve MMO istanbul Sube
Bagkani Tevfik PEKER de kisa birer ko-
nusma yaptilar.
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TMMOB Makina Miihendisleri Odasi
Yonetim Kurulu Bagkani Emin
KORAMAZ‘1n “NECDET ERASLAN
PROJE YARISMASI 2005” Odiil
Téreni‘nin Agihginda Yaptigi
Konusma

Degerli katilimcilar,

Hepinizi Makina Mihendisleri Odasi
Yonetim Kurulu ve sahsim adina say-
giyla selamliyorum. ROBOTIKTE BiLIM
VE TEKNOLOJI konulu NECDET ERAS-
LAN PROJE YARISMASI 2005‘e hos
geldiniz. Oncelikle adina bu yarismayi
diizenledigimiz sevgili hocamiz, Oda-
miz Uyesi Prof. Dr. Necdet ERASLAN‘In
sahsinda yasamini, bilime, teknolojiye
ve insanliga adamis tiim degerlerimizi
sayglyla aniyorum.

Oda sunumunda da izlediginiz lzere
Makina Miihendisleri Odasi 50. yilini
kutlayan koklu bir meslek kurulusu-
dur. Odamiz yarim yizyili asan tari-
hinde her zaman ¢agdas, demokratik,
Ureten, sanayilesen bir Tirkiye yaratil-
masina katkida bulunacak c¢alismalar
gerceklestirmeyi ilke edinmis, meslek
alanindaki etkinliklerini evrensel bir
perspektife oturtmaya Ozen goster-
mistir.

Bugiin 18 Subesi, 100U asan il - ilge
temsilciligi, mesleki denetim birolari
ile tlke diizeyinde 63 bini asan mi-
hendis Uyeyi temsil eden Odamiz,
tasidigl toplumsal sorumlulugun bilin-
cindedir.

Bu nedenle Odamiz yasayla kendisine
verilmis mesleki faaliyetlerin denet-
lenmesi gorevi ve meslegin gelistiril-
mesi ve korunmasi yonindeki calis-
malara da agirlik vermekte, meslek ici

egitim ve belgelendirme calismalari-
nin yani sira meslek alanlarina iliskin
Ulke genelinde yizlerce etkinlik di-
zenlemektedir.

Bu etkinliklerle yeni teknolojileri ve
sektorel gelismeleri tanima ve Ureti-
len bilgiyi paylasmayi, yayginlastirma-
yiI ve meslek alanlarimizdan hareket-
le toplumsal yasami olmasi gereken
normlara ulastirmayi hedefliyoruz.

Bu amagla, sadece 2004-2005 yih ca-
lisma doneminde, bakim teknolojile-
rinden is glvenligine, makine imalat
sanayinden tekstil makinalarina, is
makinalarindan tesisat sektorine,
kaynak teknolojilerinden tibbi cihaz
endUstrisine varana degin uzmanlik
alanlarimiza iliskin 23 adet kongre ku-
rultay ve sempozyum diizenlenmistir.

Odamiz, butin meslek ve uzmanlik
dallarimizla ilgili olarak, Gniversiteler
ve sektor kuruluslariyla yakin mesleki
baglarini organize bir sekilde sirdir-
mektedir. Bu kapsamda her calisma
doneminde oldugu gibi bu calisma
doéneminde de Oda-Sektor Dernekleri
ve Oda-Universite toplantilari gercek-
lestirmektedir.

Bu etkinliklerin sonug bildirgeleri ka-
muoyuyla ve yetkililerle paylasiimis,
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etkinliklerde sunulan bildiriler kitap-
lastirilarak ilgililerin kullanimina su-
nulmustur.

Sevgili meslektaslarim,

Bitliin bu c¢alismalarin, harcanan
emeklerin tek bir amaci vardir.

Bu amag Ulkemizin sanayilesmesi ve
demokratiklesmesi, insanlarimizin
bagimsiz, 6zglr, baris icerisinde, llke
olanaklarini hakga boliserek géneng
icerisinde yasamasidir.

iste Odamiz, “Necdet ERASLAN Proje
Yarismasi”’ni da bu amagla diizenle-
mekte, llkemizde bilim ve teknoloji-
nin gelisimine katkida bulunmaya ¢a-
hsmaktadir.

Bildiginiz gibi, diinya bilim ve tekno-
loji alaninda cok hizli bir gelisim ve
degisim siireci yasamaktadir. Uretilen
bilginin her 2-3 yilda ikiye katlandigi
belirtiimektedir. Bilime ve teknoloji-
ye hakim olan glicler diinyay! da ege-
menlikleri altina almaktadirlar.

Kiresellesme sireciyle diinya ticareti
giderek serbestlesmekte, ulkelerin bi-
lim ve teknoloji diizeyi en 6nemli re-
kabet unsuru olmaktadir. Bu nedenle
gelismis Ulkeler katma degeri ylksek,
ileri teknoloji isteyen yatirimlara, tek-
nik egitime, AR-GE calismalarina do-
layisiyla ulusal sanayilerine verdikleri
destegi surekli artirmaktadirlar.

AR-GE sonucu tasarim yapamayan,
bir diger anlamda 06zgiin Urin orta-
ya koyamayan Ulkeler fason lretimle
ayakta kalmaya calismakta, cok ulus-
lu sirketlerin boyundurugu altina gir-
mektedir. Kiresel rekabette ayakta
kalmanin yolu AR-GE alt yapisini olus-
turmaktan ve tasarima giden sirecte

muihendislik hizmetini
mekten gecmektedir.

yetkinlestir-

Mihendislik hizmetinin niteliginin
yukseltilmesi ve uzman kadronun
olusturulmasi ise; temel egitimden
baslayarak tiniversite, oradan da mes-
lek ici egitime ve isletmelerin nitelikli
kadro istthdamina kadar uzanan bir
ulusal yol haritasininin gizilmesini zo-
runlu kilmaktadir.

Bu haritada devlet, Gniversite, arastir-
ma kurumlari, meslek odalari, Uretici
dernekleri ve sektordeki isletmeler
arasinda koordinasyonu saglayacak
yapilanmalara yer verilmelidir. Uni-
versiteler ve arastirma kurumlari po-
litik ve ekonomik baskilardan arindi-
rilmahdir.

Degerli Katilimcilar,

Ekonominin gereksinmelerini dikkate
alan bir mesleki ve teknik egitim siste-
mi, isletmelerin aradigi nitelikli is gi-
clinU ortaya koyacag gibi, istihdamin
sektorler arasindaki optimal dengesi-
ni de saglayacaktir. Turkiye‘de halen
nufusun % 41,2'si tarimda, % 23,1/i
sanayide ve % 35,7'si de hizmet sek-
toriinde istihdam edilmektedir.
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Sanayi toplumu olabilmek igin sanayi-
de yatirmlarin artirilmasi, ytksek kat-
ma deger yaratan sanayi sektorlerine
oncelik verilmesi ve 6ncelikli tekno-
loji alanlarinin segilmesi zorunludur.
Sanayi toplam GSMH‘den daha fazla
pay almali ve ekonominin itici ve dncl
sektord haline gelmelidir. AB Ulkeleri
gelisme dengesinin yakalanmasi igin
ontimuzdeki 5 yil icinde sanayide en
az 2,5-3 milyon kisiye yeni istihdam
alani agilmalidir.

Universitelerimizde teknolojik gelis-
meyi hizlandiracak, AR-GE alt yapisini
olusturup yetkin hale getirecek, sana-
yimize nitelikli mGhendis, tasarimci
verecek egitim programlari yasama
gecirilmelidir.

AB lkelerinin kisi basina yeni tek-
noloji yatinmi ortalamasi 118 ABD
dolar iken, Tirkiye‘de bu deger 22
ABD dolaridir. Egitim sisteminin tek-
noloji adaptasyonu ile 6rtlismesi, soz
konusu is gliciinliin teknolojiye uyu-

munu da getirecektir. Finlandiya‘da
GSMH‘den egitime yapilan harcama
%7.3, ispanya‘da % 5.3 iken bu rakam
Turkiye‘de % 2.1dir. Ulkelerin egitim
harcamalari ile sanayi Urunlerinin re-
kabeti arasindaki korelasyon katsayisi
oldukga yulksek olup, egitime yapilan
harcama arthikca kiiresel rekabete
karsi sanayinin ve biz mihendislerin
korunabilme ve rekabet edebilme
olasiligl da artmaktadir.

Sevgili katilimclilar,

Kiresellesme sirec¢ ve politikalarinin
ekonomik, siyasal, toplumsal, kiltirel
vb. tim dizlemlerde yikim ve tahri-
batlarina karsi durabilmek igin 6nce-
likle, Glkemiz stratejik 6ngoriyle tim
alanlarda ve tim sektorlerde kendi
ulusal politikalarini  olusturmalidir.
Bilim ve teknolojide yetkinlesmeli ve
bunu Ulke 6lgceginde toplumsal eko-
nomik faydaya donistirmeli ve bu
amagla ulusal bir strateji belirlenme-
lidir.
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Devletin ekonomide yonlendiriciligi
artirilmalidir. IMF, Diinya Bankasi, DTO
gibi finans kuruluslarinin yonlendirici-
ligi ile ardarda cikarilan yasalarla ve
ozellestirme uygulamalariyla, sanayi
tesislerimizin, kamusal varliklarimizin
ormanlarimizin, tarim alanlarimizin,
madenlerimizin, kaltirel mirasimizin
yagmalanmasina son verilmelidir.

Yabanci yatirimlara ulusal kalkinma
stratejilerimize uygunlugu, Ulke hal-
kinin refahinin yikseltilmesi, bolgesel
esitsizliklerin giderilmesi, teknolojik
gelisimimize katkisi temel alinarak izin
verilmelidir.

ARGE c¢alismalarina, egitime ulusal
gelirlerimizden ayirdigimiz kaynaklar
artirilmali, gelismis Ulkeler seviyesine
¢ikariimalidir.

Ulkemizin kalkinma stratejileri ulusal

www.mmelstanbul.org

susenen naseatea DUITEN

necdet eraslan proje yarismasi 2005
robotikte bilim ve teknoloji
10 aralik 2005 - yt0 oditoryum

Sube Biilteni / Sayi 85 / Kasim 2005

bilim, teknoloji, yenilenme politikalari
temellerine oturtulmalidir. Boylesi bir
stratejide yerli yatirrmci 6zendirilme-
li ve korunmali, katma degeri ylksek
ileri teknoloji isteyen alanlarda yapila-
cak yatirmlar desteklenmelidir.

Degerli katilimcilar,

Bu duygu ve disincelerle tlkemizin
bilim ve teknoloji diizeyinin gelisimi-
ne katki sunmak amaciyla, proje ya-
rismasini diizenleyen istanbul Sube
Yonetim Kurulumuza, Jiri Kurulunda
ver alan degerli akademisyenlere,
yvarismamiza katilan degerli akade-
misyen ve arastirmacilara, bizlere sa-
lonunu agan Yildiz Teknik Universitesi
Rektorligi‘ne, etkinlik sekreterimiz
Mahir TUGCU ve Sube Baskanimiz
Tevfik PEKER‘in sahsinda tesekkdr
ediyor, saygilarimi sunuyorum.

DUYURU
Saye: 85, 5. 82.83, 2005

Necdet Eraslan Proje Yarismasi 2005

Robotikte Bilim ve Teknoloji
10 Aralik 2005

J0RI KURULU
En

bulunmay smaglamakiadr.

Konu
BLMVE

Tesisat Miihendisligi / Say1 85 / Ocak-Subat 2005
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YARISMAYA KATILAN PROJELER

1.

Ercliment Alyanak

Su Pompalayan Yelkapanlarda
Optistrok Teknolojisi

Serkan Akyildiz
Bomba imha Robotu
Ozgiir Baser, ilhan Konukseven

Haptic Dokunma Hisli Ve Kuvvet
Beslemeli Cihaz Tasarimi

Hiiseyin Canbolat

Hastanelerde Arsiv Diizenleye-
cek Bir Robot Sistemi

Onur Capan

Universal Sise Kavrama Unitesi
“Universal Blover Tooling”

Aytac¢ Goren

Yapay Sinir Aglariyla Kontrol Edi-
len Oziirlii Sandelyesi

Oner Hatipoglu

Robotik Alanindaki Gelismeler-
den Yararlanarak Ambarlama
Sistemlerine Otonomluk Kazan-
dirma Onerileri

10.

11.

12.

13.

14.

15.
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Erhan Kaya
Hidrobotik Unitesi
Serkan Kurt

Birden Fazla Mobil Robotun
Senkronize Hareketi Ve Bu Ro-
botlar Arasi iletisimde Yeni Bir
Yontemin Gelistirilmesi

Umit Mutlu

Termit Bomba imha Robotu
Murat Oztiirk

Kaza “Sezici” Ve Onleyici Kit
Mustafa Oguz

Otomatik Bisiklet

Yiicel Pendik

Engelli Ve Yaghlar i¢in Kaldirim
Ve Merdiven CGCikabilen Akili
Sandalye Tasarimi Ve Gergekles-
tirilmesi

Servet Soyglider

Alti Ayakli Oriimcek Bir Robotun
Dizayn Ve Kontrolii

Demet Deniz, Gokhan Yilmaz,
Emre Bayram, Murat Sukiin, ibra-
him Arda

Pndomatik Robot Kolu



JURI UYELERI

Prof. Dr. Arsev ERASLAN / NASA-ABD

Prof. Dr. Ahmet KUZUCU / iTU Makina Fakdltesi

Prof. Dr. Okyay KAYNAK / Bogazici Universitesi Elk-Elktronik Miih.
Prof. Dr. M. Orug BILGIC / YTU Elektrik-Elektronik Fakdiltesi

Dog. Dr. Arif ATLI / Marmara Universitesi Makina Miihendisligi
Dog. Dr. Esref ESKINAT / Bogazici Universitesi Makina Mithendisligi
Hakan ALTINAY / Kale Altinay Robotik

Tevfik PEKER / MMO istanbul Sube Baskani

YARISMADA DERECEYE GIREN PROJELER

1.

Ozgiir Baser, ilhan Konukseven

Haptic Dokunma Hisli Ve Kuvvet Beslemeli Cihaz Tasarimi
Servet Soyguder

Alti Ayakh Oriimcek Bir Robotun Dizayn Ve Kontrolii
Onur Capan

”

Universal Sise Kavrama Unitesi “Universal Blover Tooling

— L

\_;;: . @f{g

Termit Bomba imha Robotu
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NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2007

ROBOTIKTE BiLiM ve TEKNOLOJi-II
8 ARALIK 2007

AMAG

Yillarca makina muhendisligi alaninda
uluslararasi nitelikte bilimsel ¢alisma-
lar yapmis ve distnceleri ile hep ¢ag-
das kalmis olan degerli iyemiz Necdet
Eraslan‘in adini 6limsutzlestirmek icin
2003 yilinda baslattigimiz Proje Yaris-
masi gelenegini strdiriyoruz.

Ill. Necdet Eraslan Proje Yarismasi
2007 Tirkiye'de bilim ve teknolo-
ji arastirmalarini desteklemek ve bu
alanda c¢alisan kisileri 6zendirmek
amaciyla olusturulmustur.

KONU

Yarismanin 2007 yili konusu olarak
tekrar ikinci kez ROBOTIKTE BiLiM VE
TEKNOLOJi segilmistir. Yirminci yiizyi-
lin ozellikle ikinci yarisinda sanayiles-
menin blylk bir ivmeyle hizlanmasini
saglayan teknolojik gelismelerin ba-
sinda, imalat yontemlerinin otomatik-
lesmesi ve buna bagh olarak gelisen
robot teknolojileri olmustur.

Otomasyon ve robot teknolojileri sa-
yesinde imalat sdreleri kisalmis ve
buna bagl olarak verimliliklerde ¢ok
baylk artis saglanmistir. Bu teknolo-
jilerin bir baska faydasi, imalat kali-
telerinde yasanan gelisme olmustur.
Ancak ozellikle robotlarin kullanimi-
nin yayginlasmasinin insanlik i¢in en
onemli getirisi, insan sagligini tehdit
eden alanlarda dogrudan isglicli ge-

reksiniminin ortadan kaldirilmasi su-
retiyle is glivenliginde yasanan olumlu
gelismelerdir.

Sanayide verimlilik saglayan ve cali-
sanlarin yasam kalitesini ylkselten
bir unsur olarak robotik, glinimiizde
en c¢ok gelecek vaat eden mihendis-
lik konularindan biri olarak karsimizda
durmaktadir.

Proje Yarismasi‘na sunulacak dneriler-
de, yukarida da belirtildigi Gzere ve-
rimlilik, imalat kalitesi ve is glvenligi
gibi konularda; ulusal, sosyal, ekono-
mik, teknolojik ve ekolojik agilardan
faydalar 6ne siren bilimsel ve yenilik-
¢i bir icerik olmasi beklenmektedir.

YARISMA KOSULLARI

Ozgiin olmasi kaydiyla her cesit pro-
je yarismaya kabul edilecektir. Buna
gore projelerin asagidaki konu baslk-
larindan hangisine daha uygun oldu-
gu, katilimci tarafindan belirtilecektir.

e Bulus onerisi
e Yenilikgi Grlin (inovasyon) 6nerisi

e Hizmet sektoriine yonelik éneriler

Yarismaya katilmak icin en fazla 1 say-
falik proje Ozeti, 6zgecmis ile birlikte
en gec¢ 31/08/2007 tarihine kadar
MMO istanbul Sube‘ye elden, posta
veya kargo ile ulastirimaldir. Proje
Ozetinde amag, bulgular, hedefler ve
beklentiler agik¢a belirtiimelidir.
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Ozet sahiplerine 15 giin icinde sonug-
lar bildirilecektir. Kabul edilen projele-
rin metni ve varsa afis, poster, proto-
tip, numune gibi tanitici malzemeler
en ge¢ 10/10/2007 tarihine kadar tes-
lim edilmelidir.

Finale kalan projeler en geg teslim ta-
rihinden itibaren 15 glin icinde belir-
lenecek ve proje sahiplerine bildirile-
cektir. Final sunumlari ve 6dil toreni 8
Aralik 2007 tarihinde Yildiz Teknik Uni-
versitesi Oditoryumunda 10:00-18:00
saatleri arasinda gergeklestirilecektir.

KiMLER KATILABILIR

Yarisma Jiri kurulunda bulunan fir-
malar, firma temsilcileri ve MMO ¢a-
lisanlari hari¢ herkese agiktir. Buna
gore Universite lisans, yliksek lisans ve
doktora oOgrencileri, mihendisler ve
tim arastirmacilarin yarismaya katili-
mi beklenmektedir.

FiKRT MULKIYET HAKLARI

Projelerin fikri milkiyet haklari proje
sahiplerine aittir MMO herhangi bir
amacla projeler tGzerinde hak iddia et-

TMMOB Makina Mihendisleri Oda-
si lll. Necdet Eraslan Proje Yarismasi
2007 Il. Robotikte Bilim ve Teknolo-
ji bashgi ile Yildiz Teknik Universitesi
Oditoryumunda 8 Aralik Cumartesi
glnd yapildi.

TMMOB Makina Mihendisleri Oda-
st lll. Necdet Eraslan Proje Yarismasi
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meyecegi gibi, projelerdeki fikirlerden
de sorumlu tutulamaz.

PROJE METNIi YAZIM KURALLARI

Proje tam metni asagidaki anan bo-
I[imlerden olusacaktr.

1. Giris ve Ozet Taniim

2. Projenin Amaci

3. Proje Kapsami ve Bulgular

4. Proje Yonetimi ve Yapilabilirlik
Analizi

5. Hedeflenen Katkilar ve Etkileri

6. Sonug, Beklentiler ve Oneriler

(o]]1]1

Yarismada ilk lice giren projelerin sa-
hiplerine asagidaki odiller verilecek-
tir.

I’lik 6duilu : 10.000 YTL
[’lik 6dilG : 6.000 YTL
.10k 6dili : 4.000 YTL

Ayrica finale kalan tiim projeler yayin-
lanacak ve varsa afis, poster, prototip,
numune gibi proje eki tanitici malze-
meler sergilenecektir.

7

2007 Il. Robotikte Bilim ve Teknolo-
ji bashgi ile Yildiz Teknik Universitesi
Oditoryumunda 8 Aralik Cumartesi
glnd yapildi. Yarismada birbirinden
ilging 10 proje yer aldi. Yarismada bi-
rincilige layik proje secgilemezken ikin-
cilik, tctinculik ve mansiyon oddlleri
verildi. ikinci olan proje “INSAN BEN-
ZERi ROBOT KAFA TASARIMI” olurken,
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Gclinct olan proje ise “ROBOZAN
(baglama calan robot)” projesi oldu.
Mansiyon 6ddllerini ise “SLEGS” (sa-
vunma sanayi, terdrle miicadale,
uzaysal arastirmalar, dogal afetler ve
madencilik alanlarinda hizmet sek-
torine vyonelik)”, “COKLU ARAMA
KURTARMA ROBOT SISTEMLERI igin
gercek zamanl, otonom vyliriitmeye
uygun, hataya dayanikl ve bitlinlesik
bir dagitilmis gérev atama ve yliriitme
mimarisi”, “7 SERBESTLIK DERECE-
Li DOKUNSAL CiHAZ TASARIMI” adli
projeler aldilar.

Yarismanin acilisinda Makina Miihen-
disleri Odasi istanbul Sube Baskani
Tevfik Peker, Necdet Eraslan‘in oglu
Prof. Dr. Arsev Eraslan, YTU Rektdri
Prof. Dr. Durul Oren birer konusma
yaptilar. Makina Mdihendisleri Oda-
si istanbul Sube Baskani Tevfik Peker
konusmasinda; (lkemizde bilimsel
calismalara yeterli kaynak ayrilma-
digini, oysa Cumhuriyet tarihinde
Necdet Eraslan gibi Tirkiye‘de bilim
ve teknolojide 6nemli bilim insanla-
rinin yetistigini, Makina Mihendisleri
odasl! 4 nolu lyesi Necdet Eraslan‘in,
uluslararasi nitelikte bilimsel ¢alisma-
lar yapmis ve diistinceleriyle hep ¢ag-
das kalmis degerli bir Gyemizin adini
olimsuzlestirmek i¢in 2003 yilinda
baslatilan proje yarismasi gelenegini
surdirduklerini ifade etti. Peker ko-
nusmasinda “Necdet Eraslan Proje

Yarismasl 2007 Tirkiye‘de bilim ve
teknoloji arastirmalarini desteklemek
ve bu alanda calisanlarin desteklen-
mesi amaciyla gerceklestiriimektedir.
Makina Miihendisleri Odasi kendi ca-
pinda bu alandaki gelismelere katkida
bulunmaktadir” dedi.

Daha sonra Necdet Eraslan‘in oglu
Prof. Dr. Arsev Eraslan ise Necdet
Eraslanin 1929 Yilinda simdiki iTU
olan Yuksek Mihendislik Okulu‘ndan
mezun olarak Paris‘teki “Havacilik
Ulusal Yiksek Okulu”ndan 1933‘te
Makina Ugak Yiksek Mihendisi dip-
lomasi almaya hak kazandigini ve
Amerika‘da ugus tecriibesi edinerek
Ulkesine geldigini ve Hava Kuvvetle-
rinde muhendislik yaptigini anlath.
Babasinin ¢ok acik sozli bir insan ol-
dugunu belirten Arsev Eraslan baba-
sinin 1938 yilinda Atatirk ile olan bir
anisini da anlatt.

Yarismada daha sonra proje sahipleri
projelerini tanitmaya basladilar. Yaris-
macilar projelerini sunarken salondan
ve juri Uyelerinden gelen sorular da
projeler konusunda degerlendirmele-
re 1sik tuttu. Projelerin tanitilmasinin
ardindan saat 16:00°da juri degerlen-
dirmesine gecildi. Yarismada birinci
secilemedi ve yerine U¢ mansiyon
6duli verildi. 18:00'deki Oddil téreni-
nin ardindan saat 19:00‘da konuklar
ve yarismacilara kokteyl verildi.
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YARISMAYA KATILAN PROJELER

1.

Bulent Cindoruk
Trafik Robotu

. Cem D6nmez, Saliha Dénmez

Rrs (Recycling Robotic System-
Geri D6niisiim Robotu)

. Ezgi Eristi

Robozan (Baglama Calan Robot)

. Volkan Giin

Giyilebilir iskelet Robot

. Kemal Cem Kose

7 Serbestlik Dereceli Dokunsal Ci-
haz Tasarimi

. Orhan Olgiictioglu (Danisman Y.

Dog. Dr. A. Bugra Koku)
insan Benzeri Robot Kafa Tasarimi

. Sanem Sariel

-30-

9.

Coklu Arama Kurtarma Robot Sis-
temleri i¢in Gergek Zamanli, Oto-
nom Yiritmeye Uygun, Hataya
Dayanikli Ve Biitiinlesik Bir Dagi-
tilmig Gorev Atama Ve Yiiriitme
Mimarisi

. Servet Soyglider, Talip Korkusuz,

Hasan Alli

“Slegs” (Savunma Sanayi, Terérle
Miicadale, Uzaysal Arastirmalar,
Dogal Afetler Ve Madencilik Alan-
larinda Hizmet Sektoriine Yonelik)
Serdar Siirtict

Kaynak Robotu

10. Fatih Yumuk

Patlayan Araba Lastigini Degisti-
ren Robot




JURI UYELERI

e Prof. Dr. Arsev ERASLAN / NASA-Emekli
e  Prof. Dr. Ahmet KUZUCU / iTU Makina Fakiiltesi
e Prof. Dr. Okyay KAYNAK / Bogazici Universitesi Elektrik-Elektronik

Mihendisligi

e Prof. Dr. M. Orug BILGIC / YTU Elektrik-Elektronik Fakiiltesi

e Dog. Dr. Arif ATLI / Marmara Universitesi Makina Mithendisligi

e Dog. Dr. Esref ESKINAT / Bogazici Universitesi Makina Miihendisligi
e Hakan ALTINAY / Kale Altinay Robotik

e Tevfik PEKER / MMO istanbul Sube Baskani

YARISMADA DERECEYE GIiREN
PROJELER

1. YOK

2. Orhan Olgiiciioglu (Danisman
Y. Dog. Dr. A. Bugra Koku)
insan Benzeri Robot Kafa Ta-
sarimi

3. EzgiEristi
Robozan (Baglama Calan Ro-
bot)

MANSIYON
e Servet Soyguder, Talip Korku-
suz, Hasan Alli

“Slegs” (Savunma Sanayi, Te-
rorle Miicadale, Uzaysal Aras-
tirmalar, Dogal Afetler Ve Ma-
dencilik Alanlarinda Hizmet
Sektoriine Yonelik)

Sanem Sariel

Coklu Arama Kurtarma Robot
Sistemleri igin Gergek Zaman-
li, Otonom Yiiriitmeye Uygun,
Hataya Dayanikli Ve Biitiinle-
sik Bir Dagitilmis Gorev Atama
Ve Yiritme Mimarisi

Kemal Cem Kose

7 Serbestlik Dereceli Dokunsal
Cihaz Tasarimi

.} s !
Nl makina mihendisleri odasi [0

50.y1l

NECDET

YARISMASI

Yayin No:

Proje Yarismasi Kitap Kapagi
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NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2009

il tmmob
makina miihendisleri odasi

ik odali: 10.000 TL
Ik adula: 6.000 TL
Ik odaic: 4.000 TL

V.

NECDET ERASLAN

PROJE YARISMASI 2009




NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2009

ENERJIDE BiLiM ve TEKNOLOJI
5 ARALIK 2009

AMAG

Yillarca makina mihendisligi alaninda
uluslar arasi nitelikte bilimsel ¢alisma-
lar yapmis ve disinceleri ile hep cag-
das kalmis olan degerli iyemiz Nec-
det Eraslan‘in adini 6limsiizlestirmek
icin 2003 yilinda baslattigimiz Proje
Yarismasi  gelenegini  slrdiriyo-
ruz. IV. Necdet Eraslan Proje Yarisma-
si 2009 Tirkiye‘de bilim ve teknoloji
arastirmalarini desteklemek ve bu
alanda calsan kisileri 06zendirmek
amaciyla olusturulmustur.

KONU

Yarismanin 2009 vyili konusu ola-
rak ENERJIDE BiLIM VE TEKNOLO-
Ji secilmistir. Yirminci ylzyilin 6zellikle
ikinci yarisinda enerji kullaniminin ve
enerji verimliliginin 6nemi artmakta,
bilim ve teknolojide 6nemli gelisme-
ler yasanmaktadir.

Enerjinin verimi ve etkin kullanimi,
alternatif ve/veya yenilenebilir enerji
kaynaklari arayisi, enerjide disa ba-
gimhhigin azaltlasi, stirdirilebilir kal-
kinma ve gelisme vb. hedefler baslica
konularimizdir. Uluslararasi 6lcekte
rekabetci ve sirdirilebilir bir sana-
yilesmede enerjinin yeri, gerek Ure-
tim, gerekse tiketim agisindan olsun,
bilimsel ol¢itlerle tartisilabilir ve uy-
gulanabilir projelere olan gereksinimi
ortaya koymaktadir.

Bu kapsamda Enerjiyle ilgili olarak
gerceklestirilecek bilimsel ve tekno-
lojik projelerde ulusal, sosyal, ekono-
mik, teknolojik ve ekolojik etkenler
ele alinmalidir.

Enerjide verimlilik saglayan ve yasam
kalitesini yukselten gelistirmeler, uy-
gulamalar, glinimizde en ¢ok gelecek
vaat eden mihendislik konularindan
biri olarak karsimizda durmaktadir.

Proje Yarismasi‘na sunulacak onerile-
rin, yukarida da belirtildigi Gzere ve-
rimlilik, imalat kalitesi ve is glivenligi
gibi konularda; ulusal, sosyal, ekono-
mik, teknolojik ve ekolojik agilardan
faydalar 6ne siiren bilimsel ve yenilik-
¢i bir icerikte olmasi beklenmektedir.

YARISMA KOSULLARI

Ozgiin olmasi kaydiyla her cesit pro-
je yarismaya kabul edilecektir. Buna
gore projelerin asagidaki konu baslk-
larindan hangisine daha uygun oldu-
gu, katilimci tarafindan belirtilecektir.

e Bulus Onerisi
e Yenilikgi Uriin (inovasyon) Onerisi

e Hizmet Sektoriine Yonelik Oneri-
ler

Yarismaya katilmak icin en fazla 1 say-
falik proje 6zeti, 6zge¢mis ile birlikte
en ge¢ 02/10/2009 tarihine kadar
MMO istanbul Sube‘ye elden, posta
veya kargo ile ulastirilmalidir. Proje
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Ozetinde amag, bulgular, hedefler ve
beklentiler acikca belirtilmelidir.

Ozet sahiplerine 15 giin icinde sonug-
lar bildirilecektir. Kabul edilen proje-
lerin metni ve varsa afis, poster, pro-
totip, numune gibi tanitici malzeme-
ler en ge¢ 12/10/2009 tarihine kadar
teslim edilmelidir. Finale kalan proje-
ler en gec teslim tarihinden itibaren
15 gilin icinde belirlenecek ve proje
sahiplerine bildirilecektir. Final su-
numlari ve 6dil toéreni 05 Aralik 2009
tarihinde Yildiz Teknik Universitesi
Oditoryumunda 10.00-18.00 saatleri
arasinda gergeklestirilecektir.

KiMLER KATILABILIR

Yarisma MMO calisanlari harig herke-
se acgiktir. Buna gore Universite lisans,
yuksek lisans ve doktora Ogrencileri,
mihendisler ve tim arastirmacilarin
yarismaya katilimi beklenmektedir.
Katihm kisisel veya grupsal olabilir.
Firma veya baska kurumlar adina ka-
tilim olmaz.

FiKRI MULKIYET HAKLARI

Projelerin fikri mulkiyet haklari proje
sahiplerine aittir. MMO herhangi bir
amagla projeler tizerinde hak iddia et-
meyecegi gibi, projelerdeki fikirlerden
de sorumlu tutulamaz.

PROJE METNI YAZIM KURALLARI

Proje tam metni asagida yer alan bo-
limlerden olusacaktr.

1. Giris ve Ozet Taniim

2. Projenin Amaci

3. Proje Kapsami ve Bulgular
4

Proje Yonetimi ve Yapilabilirlik
Analizi

5. Hedeflenen Katkilar ve Etkileri
6. Sonug, Beklentiler ve Oneriler

(o]»]U]
Yarismada ilk Uge giren projelerin sa-

hiplerine asagidaki oduller verilecek-
tir.

I'lik 6dalt :10.000 TL
[I/lik 6dald @ 6.000 TL
[:‘lik 6dali : 4.000 TL

Ayrica finale kalan tiim projeler yayin-
lanacak ve varsa afis, poster, prototip,
numune gibi proje eki tanitici malze-
meler sergilenecektir.
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TMMOB Makina Miihendisleri Odasi
istanbul Sube Yonetim Kurulu
Baskan ilter CELiK’in “NECDET

ERASLAN PROJE YARISMASI 2009”
Odiil Téreni‘nin Agilisinda Yaphgi
Konusma

Merhaba Degerli Meslektaslarim,

Degerli Ogretim Uyeleri,

Sevgili Ogrenciler,

Makina Miihendisleri Odasi istanbul

Subesi tarafindan diizenlenen IV. NEC-

DET ERASLAN PROJE YARISMASI’'na

hos geldiniz.

Yillarca makina mihendisligi alaninda
uluslararasi nitelikte bilimsel ¢alisma-
lar yapmis ve distinceleri ile hep cag-
das kalmis olan, Odamizin 4 numaral
Uiyesi degerli Necdet Eraslan’in adini
olimsuzlestirmek icin 2003 yilinda
baslathgimiz Proje Yarismasi gelenegi

mwm

[ T

o L
En &
u—

surayor.

IV. Necdet Eraslan Proje Yarismasini
Turkiye’de bilim ve teknoloji arastir-
malarini desteklemek ve bu alanda
calisan kisileri 6zendirmek amaciyla
dizenliyoruz.

Yarismanin 2009 yil konusu ENERJIDE
BiLiM VE TEKNOLO!JI olarak belirlendi

Enerjinin verimli ve etkin kullanimi,
alternatif ve/veya yenilenebilir enerji
kaynaklari arayisi, enerjide disa ba-
gimhhgin azaltlmasi, sirdirilebilir
kalkinma ve gelisme vb. hedefler ya-
rismadaki baslica konularimiz.

Yarismada enerjiyle ilgili olarak ger-
ceklestirilecek bilimsel ve teknolojik
projelerde ulusal, sosyal, ekonomik,
teknolojik ve ekolojik etkenler ele
ahinmistir.

Enerjide verimlilik saglayan ve yasam
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kalitesini yukselten gelistirmeler, uy-
gulamalar, glinimiizde en cok gele-
cek vaat eden mihendislik konularin-
dan biri olarak gortlmektedir.

Proje Yarismasi’'na sunulan onerile-
rin verimlilik, imalat kalitesi ve is gu-
venligi gibi konularda; ulusal, sosyal,
ekonomik, teknolojik ve ekolojik acI-
lardan faydalar 6ne siren bilimsel ve
yenilikci bir icerikte olmasi dikkate
alinmistir.

Enerji: Cagimizin Gergegi

Enerji, insan yasami ve sanayi Uretimi
icin olmazsa olmaz temel unsurlardan
bir tanesidir. Dinyada eneriji, Ulkele-
rin gelismislik derecesini gostermede
bir 6lgit olarak kullaniimaktadir.

Ulkemizde 2000’li yillara gelindiginde
artan sanayilesme ile birlikte eneriji
Uretimi ve tiketimi daha ¢ok 6n plana
cikmaya baslamistir. Ulkemizde enerji
temininde, 1990 yilinda Gretimin tale-
bi karsilama orani % 48,1 iken bu de-
ger 2006 yilinda % 26,9'a gerilemistir.
Ulkemizde gittikce artan bir sekilde
enerjide disa bagimhlik yasanmakta-
dir.

Enerji yogunlugu degeri Ulkemizde
480 iken AB’de 208'dir. Yapilan gesit-
li analizler Glkemizde tliketilen enerji
miktarinin azaltilmasi ve verimli kul-
lanimi igin ciddi boyutta potansiyelin
varligini teyit etmektedir. Ulkemizde
bircok sektorde enerji tasarrufu po-
tansiyeli orani %25’tir.

Bu Olgltler bize Uretim haricinde,
mevcut enerji kaynaklarinin da verim-
li kullanilmasi gerekliligini gbstermek-
tedir. Bu anlamda, Makina Mihendis-
liginin 6nemli alanlarindan biri olan
enerji konusuna yonelik politikalari ve

teknolojik gelismeleri irdelemek, bu
alana yonelik yeni agilimlar sunmak,
alternatiflerini  Gretmek amaciyla
Odamiz egitim, kongre, yarisma gibi
bircok etkinligi yurt genelinde organi-
ze etmektedir.

Uluslararasi 6lcekte rekabetci ve siir-
durdlebilir bir sanayilesmede enerji-
nin yeri, gerek Uretim, gerekse tiike-
tim agisindan olsun, bilimsel dlcltlerle
tartisilabilir ve uygulanabilir projelere
olan gereksinimi ortaya koymaktadir.

Sevgili konuklar,

Benim de i¢inde oldugum yarismanin
jurisinde Prof. Dr. Mahir ARIKOL, Prof.
Dr. Taner DERBENTLI, Prof. Dr. Neca-
ti TAHRALI, Prof. Dr. Tolga YARMAN,
Dog. Dr. Metin BASARAN, MMO istan-
bul Sube Enerji Komisyonu Baskani
Haydar BOYALI yer aliyor.

Buradan tim juri Gyelerimize ve sevgi-
li Arsev Eraslan’a tesekkir ediyorum.

Bir iki hatirlatma yaparak konusmami
bitiriyorum:

Biliyorsunuz Odamizin tim subelerin-
de genel kurullar yaklasiyor. istanbul
Sube olarak 16-17 Ocak 2009 tarihin-
de yine bu salonda yapilacak genel
kurulumuza katiliminizi bekliyoruz.

40 yildir Demokrat Makina Mihendis-
leri Odamizi yonetmektedir. Cagdas,
demokratik, sanayilesen, Ureten ve
Urettigini adaletlice paylasan bir Tir-
kiye icin Demokrat Makina Mihen-
disleri meslek ve meslektas sorunlari
ile Ulke sorunlarina dair s6ziini her
zaman soylemis, soylemeye devam
edecektir.

Yine llkemizin ve diinyanin en 6nemli
sorunu Uretim diyoruz. Uretmek igin
ise sanayilesmek sart. TMMOB adina
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Odamiz tarafindan 1963 yilindan beri
dizenlenen TMMOB Sanayi Kongre-
lerinin on yedincisi "Dinya Ekonomik
Krizi ve Turkiye Sanayinin Yeniden
Yapilanmasi" Ana Temaslyla 11- 12
Aralik’ta Ankara’da toplaniyor.

Kongrede Diinya Ekonomik Krizi ve
Turkiye Sanayinin Yeniden Yapilan-
mas! tartisilacak. Bu ana tema et-
rafinda istihdam oncelikli bolgesel
kalkinma ile planlamada model 6ne-
rilerine iliskin yaklasimlar Uretilecek.
Kongrede Prof. Dr. Hayri Kozanog-
lu, Prof. Dr. Bilsay Kurug, arastirmaci
iktisatct Mustafa Sonmez, Prof. Dr.
izzettin Onder, Prof. Dr. Hacer Ansal,
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Prof. Dr. isaya Usir, Prof. Dr. Aziz Ko-
nukman, DPT‘den Rahmi Askin Tureli,
Prof. Dr. Nesrin Sungur, Dr. Ercan Sa-
ridogan ve Prof. Dr. Caglar Given k-
resel kriz ve yeni glic dengelerinden
kalkinma, planlama ve Tirkiye sana-
yisinin yeniden yapilanmasi gibi konu-
larda sunumlar gerceklestirecekler.
Eger uygun olursaniz sanayi kongre-
mizi kagirmayin derim.

Degerli misafirler,

Tekrar yarismamiza hos geldiniz di-
yorum. Yarismacilarimizin heyecanini
konusmalar biraz olsun yatistirmistir
sanirim. Onlara da basarilar dilerim.
Kolay gelsin.




YARISMAYA KATILAN PROJELER 7. Hiseyin Glnerhan
1. Cagatay Kaptan Bir Ogrenci Yurdu Binasi igin
Giines Enerjisiyle Calisan Su Isitma Sistemi Tasarimi
Tren 8. Hidayet Argun
2. Ercan Giler Ugucu Organik Yag
Uglincii Nesil Motorlar Asitleri iceren  Karanhk
3. ismail Solmus Fermentasyon Atk
Giines Enerjisi Destekli Dogal Suyundan Elektrohidroliz
Zeolit-Su  Calisma  Ciftini Yontemi ile Hidrojen Gaz
Kullanan Adsorpsiyonlu Uretimi
Deneysel Prototip Sogutma 9. Namik Yiksel
Sistemi Enerji Geri Kazanimli,Tasit
4. \Vesile Ak, Can Ozan Giilcihan Sistemi-Egkts  (Bulus  +
Kent i¢i Tasgimacilikta Taksi inovasyon)
isletmeciligine Yonelik 10. Omer Arif Sahintiirk, Alper
Bir lyilesme Calismasi Ve Yatkin
Yapilabilirlik Analizi Gemilerde Riizgar Tiirbinleri
5. Riza Kéroglu 11. Murat Gliner
Tev-Yakit Projesi Piezoelektrik  Siispansiyon
6. Erkan Yorulmaz Projesi
Giines Enerjisi ile Calisan 12. Yunus Gémleksiz
Arag (Amfibi ikizteker) Kémiir ile Coklu Eneriji
Uretim Sistemi
JURI UYELERI

Prof. Dr. Arsev ERASLAN / NASA-Emekli

Prof. Dr. Ali Taner DERBENTLI
Prof. Dr. Mahir ARIKOL

Prof. Dr. Necati TAHRALI
Prof. Dr. Tolga YARMAN

Dog. Dr. Metin BASARAN
Haydar BOYALI

ilter CELIK / MMO istanbul Sube Baskani
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YARISMADA DERECEYE GIREN
PROJELER

YOK

VESILE AK, CAN OZAN
GULCIHAN

KENT iCi TASIMACILIKTA
TAKSi iSLETMECILIGINE
YONELIK BiR iYILESME
CALISMASI

3. ISMAIL SOLMUS

GUNES ENERJiSi DESTEKLI
DOGAL ZEOLIT-SU CALISMA
CIFTINi KULLANAN
ADSORPSIYONLU
DENEYSEL PROTOTIP
SOGUTMA SIiSTEMI

3. HIDAYET ARGUN

UCUCU ORGANIK YAG
ASITLERI ICEREN KARANLIK
FERMANTASYON ATIK
SUYUNDAN ELEKTRO
HiDROLIZ YONTEMI iLE
HiDROJEN GAZ URETIMI
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NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2009

NECDET ERASLAN
* PROJE YARISMASI 2011

ENGELLERI
ASMAK ICIN

22 EKiM 2011

iTU Siileyman Demirel Kiiltiir
Merkezi
Maslak / istanbul




NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2011

ENGELLERI ASMAK iCiN
HAYATI KOLAYLASTIRACAK
YENILIKLER
22 EKIM 2011

AMAGC

Dogustan veya sonradan herhangi
bir nedenle hareketi kisitlanmis ya da
tamamiyla ortadan kalkmis kisilerin,
herkesten farksiz yasamasi igin, mi-
hendislik bilgi birikimi ve deneyimi
gerekli olsun ya da olmasin, hareket
kisithligini kismen ya da tamamen or-
tadan kaldiracak olan arag, gereg ve
sistemleri ortaya koymak, var olanlari
daha da iyilestirmektir.

KAPSAM

Yukaridaki amaclar dogrultusunda
hareket kisitlihgini kismen ya da ta-
mamen ortadan kaldiracak:

e Beden (zerinde kullanilabilen
arag, gereg, ekipman ve cihazlar,

e Evde ve sokakta yasami kolaylas-
tirabilecek her tirlG tasarimlar,

e Ayni maksath diger buluslar.
PROJENIN ODULLERI

Birincilik Odiili : 10.000 TL
ikincilik Odulii : 6.000 TL
Uglinciiliik Odiili : 4.000 TL
KiMLER KATILABILIR?

Yarisma Bilim Kurulu’nda yer alan fir-
ma temisilcileri ve firmalarin ¢alisanla-
ri ile Makina Mihendisleri Odasi ¢ali-
sanlari hari¢ herkese aciktr.

FiKRT MULKIYET HAKLARI
Projelerin fikri mulkiyet haklari proje

sahiplerine aittir. Makina Muhendis-
leri Odasi herhangi bir amacla proje-
ler tzerinde hak iddia etmeyecek ve
projelerdeki fikirlerden de sorumlu
tutulmayacakdtr.

PROJE YARISMA KOSULLARI

Ozgiin olmasi kaydiyla her cesit pro-
je yarismaya kabul edilecektir. Buna
gore projelerin asagidaki konu baslk-
larindan hangisine daha uygun oldu-
gu, katilimci tarafindan belirtilecektir.
e Bulus onerisi

e Yenilikci Grln (inovasyon) onerisi
Yarismaya katilmak icin yazim kural-
larina uygun proje 6zeti ve ekte bulu-
nan “Yayin izin Belgesi ve Bilimsel Etik
Beyan1” doldurulup imzalanarak en
gec 25 Temmuz 2011 tarihine kadar
Makina Miihendisleri Odasi istanbul
Subesi’'ne elden, posta veya kargo ile
ulastiriimalidir.

Sonuglar en ge¢ 22 Agustos 2011 gu-
nline kadar proje sahiplerine bildirile-
cektir. Kabul edilen projelerin metni
ve varsa afis, poster, prototip, nu-
mune gibi tanitici malzemeleri ise en
gec¢ 19 Eyltl 2011 tarihine kadar tes-
lim edilmelidir.

Finale kalan projeler en gec¢ teslim
tarihinden itibaren 15 giin icinde be-
lirlenecek ve proje sahiplerine bildiri-
lecektir.
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PROJE YAZIM KURALLARI

Yazim dili Turkge, verilen formata uygun, resim ve sekiller diizgiin ve okunakli

olmahdir.
1.  Projenin Adi
Projeye, amacina ya da islevine uygun bir ad koyunuz.
2. Projenin Amaci
Proje ile neyi / neleri amagladiginizi yaziniz.
3. Projenin Kapsami
Proje ile kim, ne/neler kapsanmaktadir belirtiniz.
4.  Projenin Ozeti
Proje 6zeti kisa ve anlasilir olmali ve tamami 250 kelimeyi asmamalidir. Proje 6zetinde; proje
kapsaminda yapilacak temel ¢alismalar, projenin somut hedef ve sonuglari, proje sonunda ortaya
¢ikacak urtin anlatiimahdir.
Ozet asagida verilen unsurlari icermelidir:
a- Projenin amaci
b-  Kullanilan yontem ve islemler
c-  Gozlemler / Veriler / Bulgular
Ozette; bulgular hakkinda ayrintilar, grafikler ve tablolar verilmemelidir. Siireg, yéntem veya
sistemin saglayacagi sosyal, ekonomik, teknik vb. yararlarin tim agik bir bigimde 6zetlenmelidir.
5. Projenin Yenilik¢i Yonu
Projede hedeflenen triin ve/veya sireg yeniliginin benzerlerine gore ustunlikleri yazilmahdir.
6.  Projenin Maliyeti
Projenin gergekgi bir maliyet analizinin yapilmasi zorunlu degildir.
7. Projenin Kullanim Alani
Projenin neden ele alindigl, proje konusu trinin nerelerde kullanilabilecegi belirtiimelidir.
8. Projenin Yapilabilirligi / Uygulanabilirligi
Projenin gergeklesmesi icin gereken insan glict, teknoloji ve malzemelerin giinimtizde var olup
olmadigi belirtilmelidir.
9.  Literatiir Aragtirmasi
Benzer Urlin ve Uretimler var ise bunlara ait patent ad ve numaralari, kullanilan teknik ve teknoloji
bilgileri belirtiimelidir.
10. Kaynakga
Bu proje igin bilgilerin alindigi kaynaklar (alfabetik siraya gore) belirtilmelidir.
11. Diger hususlar
Proje ile ilgili yukaridaki maddelerde igerilmeyen hususlar bu boliimde belirtiimelidir.
12. Ozgegmis

Kisa bir 6zgegmis yazilmahdir.
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YAYIN iziN BELGESi ve BiLIMSEL ETiK BEYANI

Adi Soyadi

iletisim Bilgileri

Proje Adi

Proje Ozeti

Projenin Yenilikgi Yonii

Katiimci Onayi

Necdet ERASLAN Proje Yarismasi 2011 igin Proje Hazirlama Kilavuzu esaslarina uygun olarak hazirlayarak
TMMOB Makina Miihendisleri Odasi istanbul Subesi’ne sundugum yukarida tanimli proje adi ve 6zetinin
yarisma ile ilgili olarak dergi, brosiir ve web sayfalarinda yayinlanmasina izin veriyorum.

Tarih: Adi SoyADI imzasi:

Bilimsel Etik Beyam

Necdet ERASLAN Proje Yarigsmasi 2011°e katildigim yukarida yazili proje adi, konusu, diisiince ve

uygulamalarin tamamen bana ait oldugunu beyan ederim.

Tarih: Adi SoyADI imzas:

tmmob.
makina mihendisleri odas

NECDET ERASLAN
* PROJE YARISMASI 2011

BiLiM KURULU

Prof. Dr. Arsev ERASLAN
Prof. Dr. Aysegiil AKDOGAN EKER
Prof. Dr. Erdem iIMRAK
Dr. Erdogan MAZMANOGLU
ilter CELIK
Mahmut KEMENT
Siikrii BOYRAZ
Tevfik PEKER

22 EKiM 2011

iTU Siileyman Demirel Kiiltiir
Merkezi
Maslak / istanbul

disiri odas

V. NECDET ERASLAN
PROJE YARISMASI 2011

ENGELLERI
ASMAK iGiN

Merkezi
Maslak / istanbul

Bilim Kurulu Fotoblok
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tmmob
makina mohendislerl odas:

NECDET ERASLAN
PROJE YARISMASI 2011

ENGELLERI
ASMAK iCIN

svincik 04 10,0001
ini 600 6,000 1
Ggincok 0404:4,000

21 EKIM 2011
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YAYIN [ZIN BELGES| ve BILIMSEL ETIK BEYANI

Adi/Soyach

letisim

Proje Adi

Proje ozet

Projenin Yenilikci
Yoni

Kaulima Onay
Necdet Erastan Profe Yariimasi 2011 iin Proje Hazirama Kiavuzu Esaslanna uy-
TMMOB Makina Mo

brosOrve web sayfalarinda yayilanmasina iin veryorum.

Tarin Adi/sopack Imza

Bllimsel Etlk Bey:
NecirEsian rof Yarsmas 201Ye kathgm yuada yazihprof

Tarin Adi/ sogad Imza

Makina Muhendisterl Odas stanbul Subest
Katlp Mustafa Celebi Mah. pek Sok. No:9 Beyogiulstanbul
0212 444 86 66 -25295 00 D: 119-160 Faks:0212 249 86 74

e-posta: endustryelotosem@mmo.orgr; gelecekicksem@mmoorg

Necdet Eraslan 2011 Brogiir
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V. NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2011
FINALISTLERI POSTER BiLDiRi HAZIRLAMA FORMATI

GENEL SEKiL

e Poster, 90*120 cm (genislik*uzunluk) ebatlarinda 300 dpi ¢ozlinirlikte
PDF veya 600 dpi ¢cozinirlukte JPG olarak hazirlanmahdir.

e Poster 3 siitun halinde hazirlanmalidir.

e Posterin kenarlarinda soldan, sagdan, alttan ve Ustten 2,5 cm
birakilmaldir.

e Si{tunlar arasinda 2,5 cm bosluk birakilmalidir.

e Posterdeki kelimelerin buytklugl, 32 punto olmalidir.

e Referanslar bolimunin karakter blytkligu, 28 punto olmalidir.
e Posterdeki bolim basliklarinin blytikligu, 48 punto olmalidir.

e Bagsliklarda koyu renkli ve biyiik harfler kullaniimalidir.

Bolimler icinde yatirimci ve istirakgiler hakkinda bilgi varsa, karakter
blylklGgt, 28 punto olmalidr.

POSTERIN BASLIGI

e Posterin basligl, 72 punto olmalidir.

e Baslikta koyu renkli ve biyulk harfler kullaniimalidir.

e Yazarlar isimlerinin karakter buyiklGgl, 60 punto olmalidir.

e Adres bolimindeki karakter blylklGgt, 48 punto olmalidir.

e Adres ve yazar isimlerini yazarken koyu renkli ve bliytk harfler
kullanilmalidir.

SEKILLERIN YERLESTIRILMESI

Bir sekle referans numarasi vermek igin, "Sekil #" ifadesini kullaniimalidir.
e Sekillerin adlari "Sekil #" olarak yazilmalidir.

e Sekil isimlerinde karakter biytklGgi 28 punto olmalidir.

FORMULLER

Ax=b (1)

e Formdller sGtunlarin ortasina yerlestirilmelidir.

e Formiiller, saga dayali, parantez icinde numaralanmalidir.

e Denklemlere (1) seklinde referans verilmelidir. Baslangicinda Denklem,
Denk., Dk. vs gibi ifadeler kullanilmamahdir.

SONUCLAR

e Poster 6zellikle gorsel bir sunum oldugundan, agiklamalarin sadece
metin olarak sunulmasi yerine, semalar, oklar vs. kullanarak izleyicinin
dikkatini cekecek yontemler kullaniimalidir.

e Aciklamalar ve sunumlar basit bir dilde kisaca 6zetlenmelidir.
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TMMOB Makina Miihendisleri Odasi
istanbul Sube Yonetim Kurulu Bas-
kani ilter CELIK’in “NECDET ERAS-
LAN PROJE YARISMASI 2011” Odiil
Téreni‘nin Agihsinda Yaptigi Konus-

ma

Merhaba Degerli Meslektaslarim,
Degerli Ogretim Uyeleri,
Sevgili Ogrenciler,

Makina Miihendisleri Odasi istanbul
Subesi tarafindan diizenlenen V. NEC-
DET ERASLAN PROJE YARISMASI'na
hos geldiniz.

Yillarca makina muhendisligi alaninda
uluslararasi nitelikte bilimsel ¢calisma-
lar yapmis ve dislinceleri ile hep cag-
das kalmis olan, Odamizin 4 numarali
Uyesi degerli Necdet Eraslan’in adini
Olimsuizlestirmek igin 2003 vyilinda
baslattigimiz Proje Yarismasi gelenegi

ortadan kaldiracak olan arag, gereg ve
sistemleri ortaya koymak, var olanlari
daha daiyilestirmek duyarhliginin art-
tirllmasi amaclanmistir.

Proje Yarismasi’na sunulan onerilerin
verimlilik, imalat kalitesi ve is glivenli-
gi gibi konularda; ulusal, sosyal, eko-
nomik, teknolojik ve ekolojik ve tabi ki
en 6nemlisi kullanicilar agisindan fay-
dalar 6ne siiren bilimsel ve yenilikgi
bir icerikte olmasi dikkate alinmistir.

Sevgili konuklar,

Benim de icinde oldugum yarisma-
nin jurisinde degerli katkilarini esir-
gemeyen, Necdet Eraslan’in oglu
Prof. Dr. Arsev Eraslan, Yildiz Teknik
Universitesi'nden Prof. Dr. Aysegiil
Akdogan Eker, istanbul Teknik

Universitesi'nden Prof. Dr. Erdem
imrak, Istanbul Tabip Odas’’ndan
Dr. Erdogan Mazmanoglu, Sariyer
Belediyesi Engelliler Koordinasyon
Merkezi’'nden Mahmut Kement, Tur-
kiye Sakatlar Dernegi’nden Sukri Boy-
raz, Makina Mihendisleri Odasi’ndan
Tevfik Peker, yarisma sekreteryali-
gini yiriten Sema Keban ve Ozgiir
Arslan’a tesekkir ediyorum.

Bir iki hatirlatma yaparak konugsmami
bitiriyorum:

surayor.

Bu yil “Engelleri Asmak icin Hayat
Kolaylastiracak Yenilikler” temasi
secilerek; dogustan veya sonradan
herhangi bir nedenle hareketleri
kisitlanmis kisilerin, herkes gibi ya-
samasl! icin mihendislik bilgi biri-
kimi ve deneyimlerimiz ile hareket
kisithhigini kismen ya da tamamen
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Biliyorsunuz Odamizin tim subelerin-
de genel kurullar yaklasiyor. istanbul
Sube olarak 21-22 Ocak 2011 tarihin-
de Yildiz Teknik Universitesi Oditoryu-
munda yapilacak genel kurulumuza
katiliminizi bekliyoruz.

40 yih askindir, Demokrat Makina
Mihendisleri Odamizi yonetmekte-
dir. Cagdas, demokratik, sanayilesen,
Ureten ve Urettigini adaletlice payla-
san bir Tirkiye icin Demokrat Makina

Mihendisleri meslek ve meslektas
sorunlari ile Glke sorunlarina dair so-
zin{ her zaman soylemis, soylemeye
devam edecektir.

Degerli misafirler,

Tekrar yarismamiza hos geldiniz di-
yorum. Yarismacilarimizin heyecanini
konusmalar biraz olsun yatistirmistir
sanirim. Onlara da basarilar dilerim.
Kolay gelsin.

BiLiM KURULU UYELERI

3- Prof. Dr. Erdem imrak / ITU

7- llter Celik / MMO

1- Prof. Dr. Arsev Eraslan / NASA - Emekli
2- Prof. Dr. Aysegiil Akdogan Eker / YTU

4- Dr. Erdogan Mazmanoglu / istanbul Tabip Odasi
5- Mahmut Kement / Sariyer Belediyesi Engelliler Koordinasyon Mrk.
6- Sukru Boyraz / Turkiye Sakatlar Dernegi

-47 -



YARISMAYA KATILAN PROJELER

1.

Ahmet Agaoglu

Hareket Engelli insanlar
icin  Mobilite, Transfer Ve
Rehabilitasyon Plarformu
Tasarimi Ve Uretimi

Ahmet Turan Ozdemir

ic Ve Dis  Ortamlarda
Kullanilabilen  Giivenlikli Ve

Konforlu Elektrikli Engelli Araci
Ahmet Yusuf Cevher

Tekhap (Teknolojik Hap)

Hatice Kose Bagcl

isitme Engelli Cocuklar igin Robot
isaret Dili Ogretmeni

Mehmet Akif Ceylan
Gezgor

6.

10.

Pinar Mert Clce

Gorme Engelliler igin Sensorlii
Yangin Tupu

ibrahim  Delibasoglu - irfan

Kdsesoy

isitme Engelliler icin Bilgisayarh
Gorme Yazilmlann Ve 3D
Kameralar ile interaktif isaret
Dili Egitim Seti

Senem Kursun Bahadir

Goérme Engelliler igin  Akilh
Kiyafet Tasarimi

Servet Soyguder, Hasan Alli
Mobil Klozet

Ugur Ozbek-Faruk Cankaya

Duyarh Toplu Ulasim Sistemi
Projesi

. YOK
2. AHMET AGAOGLU

HAREKET ENGELLi INSANLAR iCiN MOBILITE, TRANSFER VE
REHABILITASYONA PLATFORMU TASARIMI VE URETIiMi

2. SENEM KURSUN BAHADIR

GORME ENGELLILER iCiN AKILLI KIYAFET TASARIMI

3. AHMET YUSUF CEVHER
TEKHAP (TEKNOLOJIK HAP)

MANSiYON
HATICE KOSE BAGCI

iSITME ENGELLi COCUKLAR iCiN ROBOT iSARET DiLi OGRETMENI

YARISMADA DERECEYE GIREN PROJELER
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tmmob
makina milhendisleri odasi
istanbul subesi

V ECETERKLN
APV

$Sayin PROF. DR. ARSEV ERASLAN
Bilim Kurulu Dyesi
Katkilannizdan dolay tegekkilr edariz.

i DrGhencialen Oeas:
fstanou! Sube Yonetim Kurulu
e 11

Bilim Kurulu Uyeleri igin Plaket

'":“Em-““
V NECDET ERASLAN

¢+ PROJE YARISMASI
2011

TESEKKUR BELGESI
sayn SENEM KURSUN BAHADIR

Proje yangmazina yopmiz eldugunuz katkalar igin fezekkr sder, bazanlonnzn
devamen dilerz.

ENGELLERI
ASMAK iCiN

llter CELIK
Making Mihendisleri Gdas
istonizl Sube Yonetim Kuruly Bagkant

Yarismaya Katilan Projeler icin Tesekkiir Belgesi
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NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2013

tmmob
makina miihendisleri odasi
istanbul subesi

VI.
NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2013

HAVACILIK ve UZAYDA YENILIKCi TASARIMLAR

23 KASIM 2013

iT0 Ugak ve Uzay Bilimleri Fakdltesi
TAV Konferans Salonu Maslak/ISTANBUL

TMMOB Makina Miihendisleri Odasi istanbul $ubesi
Katip Mustafa Gelebi Mah. ipek Sok. No: 9 Beyoglu / ISTANBUL Tel: 0212 252 95 00 Faks: 0212 249 86 74

IRTIBAT: Yenisahra Mah. Yavuz Selim Cad. No: 15 Kat:2 Atasehir / ISTANBUL Tel: 0216 470 74 32 Faks: 0216 470 74 56
GSM: 0530 517 43 15 e-posta: necdeteraslan@mmo.org.tr web: www.necdeteraslan.org




NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2013

HAVACILIK ve UZAYDA YENILIKCI
TASARIMLAR
23 KASIM 2003

PROJENIN ADI

HAVACILIK VE UZAYDA YENILIKCI TASA-
RIMLAR

PROJENIN AMACI

Havacilik ve Uzay Teknolojileri konu-
sunda arastirma-gelistirme ve yenilikgi
tasarim yapan akademisyen, 6grenci ve
amator kisilerin arastirma ve gelistirme
calismalarina destek vererek Tirkiye'de
Havacilik ve Uzay Teknolojilerinin gelisi-
mine katkida bulunmaktir.

PROJENIN KAPSAMI

Havacilik ve Uzay Teknolojileri konusunda
akademisyen, 6grenci ve amator kisilerce
yapilan asagidaki konulari kapsar.

Aerodinamik Tasarim

Havacilik ve uzay ¢alismalarinda kul-
lanilan araglarin aerodinamik olarak
gelistirilmesi: Ugak, zeplin, roket gibi
aracglarin aerodinamik performans-
larini arttirmaya yonelik calismalar

itki Sistemleri Tasarimi

Havacilik ve uzay ¢alismalarinda kul-
lanilan araglarin itki sistemlerinin
gelistiriimesi: Turbofan, turbojet,
roket gibi itki sistemlerinin verimini
arttirici, cevreye olan zararl kimya-
sal ve gurulti etkilerini azaltici calis-
malar.

Malzeme

Havacilik ve uzay araglarinda kulla-
nilan malzemelerin gelistirilmesi ve
kullanilmasi: Kompozit gibi yeterli

mukavemeti saglayan ve bunun ya-
ninda hafif ve maliyeti disiik malze-
melere yonelik calismalar.
Uzay Araglari Tasarimi
Uzay gemisi, uydu ve uydu yerlestir-
me araglari gibi insanli veya insansiz
uzay araclarinin gelistirilmesi, uzaya
firlatilmasi ve kullaniimasi
Bu konularda hazirlanacak projelerde uy-
gulanabilirlik, verimlilik, maliyet, yeni tek-
noloji, teknoloji gelistirme, ¢evreye duyar-
lilik konulari dikkate alinacaktir.
KiIMLER KATILABILIR?

Yarisma Bilim Kurulu'nda yer alan lye-
lerin akrabalari ile Makina Miihendisleri
Odasi'nda gorev alanlar ve profesyonel
calisma yiraten firmalar hari¢ herkese
aciktr.

FiKRi MULKIYET HAKLARI

Projelerin fikri mdlkiyet haklari proje
sahiplerine aittir. Makine Muhendisleri
Odasi herhangi bir amacla projeler lize-
rinde hak iddia etmeyecek ve projeler-
deki fikirlerden de sorumlu tutulmaya-
caktr.

PROJENiIN ODULLERI

BIRINCILIK ODULU 10.000 TL
iKINCILIK 6DULU 6.000 TL
UCUNCULUK 6DULU 4.000 TL
YARISMA KOSULLARI

Ozgiin  olmasi  kaydiyla  kapsam

dahilindeki her gesit proje yarismaya ka-
bul edilecektir.
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Buna gore projelerin asagidaki konu bas-
liklarindan hangisine daha uygun oldugu,
katilimci tarafindan belirtilecektir.

e Bulus 6nerisi
e inovasyon &nerisi

Yarigmaya katilmak igin yazim kurallarina
uygun proje Ozeti ve ekte bulunan "Yayin
izin Belgesi ve Bilimsel Etik Beyan!" doldu-
rulup imzalanarak en ge¢ 5 Temmuz 2013
tarihine kadar Makina Muhendisleri Oda-
si Istanbul Subesi'ne elden, posta veya
kargo ile ulagtirimahdir.

Sonuglar en ge¢ 31 Temmuz 2013 gliniine
kadar proje sahiplerine bildirilecektir. Ka-
bul edilen projelerin metni ve varsa afis,
poster, prototip, numune gibi tanitici mal-
zemeleri ise en geg 28 Eyliil 2013 tarihine
kadar teslim edilmelidir.

Finale kalan projeler en gec teslim tarihin-
denitibaren 15 giin icinde belirlenecek ve
proje sahiplerine bildirilecektir.

Final sunumlari ve 6dil téreni 23 Kasim
2013 tarihinde ITU Ugak ve Uzay Bilimleri
Fakultesi TAV Konferans Salonu (Maslak/
istanbul) 10:00-18:00 saatleri arasinda
gerceklestirilecektir.

PROJE YAZIM KURALLARI

Yazim dili Turkge, verilen formata uygun,
resim ve sekiller duzglin ve okunakli ol-
malidir.

1. Projenin Adi

Projeye, amacina ya da islevine uygun bir
ad koyunuz.

2. Projenin Amaci

Proje ile neyi / neleri amagladiginizi yazi-
niz.

3. Projenin Kapsami

Proje ile kim, ne/neler kapsanmaktadir
belirtiniz.

4. Projenin Ozeti

Proje 6zeti kisa ve anlasilir olmali ve ta-
mami 250 kelimeyi asmamalidir. Proje
Ozetinde; proje kapsaminda yapilacak te-

mel galismalar, projenin somut hedef ve
sonuglari, proje sonunda ortaya gikacak
arin anlatilmahdir.

Ozet asagida verilen unsurlari icermelidir:
e Projenin amaci

e Kullanilan yontem ve islemler

e  Gozlemler / Veriler / Bulgular

Ozette; bulgular hakkinda ayrintilar, gra-
fikler ve tablolar verilmemelidir. Sireg,
ybntem veya sistemin saglayacagi sosyal,
ekonomik, teknik vb. yararlarin timi acgik
bir bicimde 6zetlenmelidir.

5. Projenin Yenilikgi Yonii

Projede hedeflenen Uriin ve/veya sireg
yeniliginin benzerlerine gore Ustlinlukleri
yazilmalidir.

6. Projenin Maliyeti

Projenin gercekci bir maliyet analizinin
yapilmasi zorunlu degildir.

7. Projenin Kullanim Alani

Projenin neden ele alindigi, proje konusu
Uriniin nerelerde kullanilabilecegi belir-
tilmelidir.

8. Projenin Yapilabilirligi / Uygulanabi-
lirligi

Projenin gerceklesmesiicin gereken insan
glict, teknoloji ve malzemelerin glni-
mizde var olup olmadigi belirtiimelidir.

9. Literatiir Arastirmasi

Benzer Uriin ve Uretimler var ise bunlara
ait patent ad ve numaralari, kullanilan
teknik ve teknoloji bilgileri belirtiimelidir.

10. Kaynakga

Bu proje icin bilgilerin alindigi kaynaklar
(alfabetik siraya gore) belirtilmelidir.

11. Diger hususlar

Proje ile ilgili yukaridaki maddelerde yer
almayan hususlar bu bélimde belirtiime-
lidir.

12. Ozgegmis

Kisa bir 6zgegmis yazilmalidir.
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rd makina miihendisleri odasi

istanbul subesi

V NECDET ERASLAN
o PROJE YARISMASI 2013

HAVACILIK ve UZAYDA
YENILIKCIi TASARIMLAR

BiLIM KURULU

PROF. DR. ARSEV ERASLAN
PROF. DR. A. RUSTEM ASLAN
PROF. DR. M. ADIL YUKSELEN
PROF. DR. M. FEVZi UNAL
DOC. DR. N. L. OKSAN CETINER YILDIRIM
DOC. DR. VEDAT ZiYA DOGAN
YRD. DOC. DR. HAYRI ACAR
VOLKAN NALBANTOGLU
ZEKi ARSLAN
OSMAN SERTER

23 KASIM 2013

ITU Ucak ve Uzay Bilimleri Fakiiltesi
TAV Konferans Salonu Maslak / istanbul

Bilim Kurulu Fotoblok
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vakina miihendisleri odas1
istanbul subesi

tmmob
makina miihendisleri odasi

istanbul subesi
V NECDET ERASLAN
o PROJE YARISMASI 2013

HAVACILIK ve UZAYDA
YENILIKCi TASARIMLAR

I

Sayin Prof. Dr. Arsev ERASLAN
Bilim Kurulu yesi

Katkilarinizdan dolay! tegekkiir ederiz.

Bilim Kurulu Plaket Ornegi

23 KASIM 2013

iT0 Ugak ve Uzay Bilimleri Fakiiltesi

sirinciik Odiiti: 10,000 1.

Gl
‘makina miihendisleri odasi

ikancitik Oaui: 6,000 T Vi
TAV Konferans Salonu « NECDET ERASLAN
A Ugtinciitik Oaini: 4,000 1
Maslak /Istanbul PROJE YARISMAS| 2013 [->-
23 KASIM 2013 / T TAV KONFERANS SALONU
PROF. EMERITUS DR. NECDET ERASLAN

PROF. DR.
M. FEVZi UNAL

BiLiM KURULU UYESI

mob
makina mihendisieri odasi

V1. NECDET ERASLAN

PROJE YARISMASI 2013 [
23 KASIM 2013 / iT0 TAV KONFERANS SALONU

Roll-Up

SULEYMAN SOYER

YARISMACI

tmmob
makina mihendisieri odasi

VI. NECDET ERASLAN

PROJE YARISMASI 2013 =
23 KASIM 2013 / ITU TAV KONFERANS SALONU

6zZGUR ARSLAN

Yaka Karti Ornekleri

YARISMA SIRA NO

YARISMA SIRA NO YARISMA SIRA NO YARISMA SIRA NO YARISMA SIRA NO YARISMA SIRA NO

VERILEN PUAN (RAKAM) | VERILEN PUAN (RAKAM)

VERILEN PUAN (RAKAM) | VERILEN PUAN (RAKAM)

VERILEN PUAN (RAKAM) | VERILEN PUAN (RAKAM)

VERILEN PUAN (YAZI)

VERILEN PUAN (YAZI)

VERILEN PUAN (VAZI)

VERILEN PUAN (YAZI) VERILEN PUAN (YAZI) VERILEN PUAN (VAZI)

B.K. UYESi PARAFI

B.K. UYESI PARAFI
MAK. PUAN: 15

B.K. UYESI PARAFI
MAK. PUAN: 15

B.K. UYESi PARAFI
MAK. PUAN: 15

MAK. PUAN: 15

B.K. UYESI PARAFI

B.K. UYESI PARAFI
MAK. PUAN: 15

MAK. PUAN: 15

Bilim Kurulu Degerlendirme Tablosu
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VI. NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2013

PROGRAM

09.00 - 10.00 Kayit

10.00 - 10.05 Sunus

10.05-10.15 Agis Konusmasi - Zeki ARSLAN

10.15-10.30 Necdet Eraslan Hakkinda - Prof. Dr. Arsev ERASLAN

10.30-12.10 Projelerin sunumu

Proje sunum siralamasi Yarisma giinii kura ¢ekimi ile yapilacak-
tir. Kura ¢ekiminde ilk dért sirada yer alan projeler bu béliimde
sunulacaktir.

12.10-13.00 Yemek Arasi

13.00- 14.40 Projelerin sunumu

Proje sunum siralamasi Yarisma giinii kura ¢ekimi ile yapilacaktr.
Kura ¢ekiminde ikinci dértliide yer alan projeler bu béliimde sunu-
lacaktir.

14.40- 15.20 Cay arasi (Bilim Kurulu Sunum Degerlendirmesi)

15.20 - 16.00 Dereceye Giren Projelerin Agiklanmasi ve Odiil Téreni

YARISMADA SUNUM YAPMAYA HAK KAZANAN PROJELER

Bulanik Ortamda Metal Malzeme Segimi i¢in Cok Olgiitlii Grup Karar
Verme

Epoksi Matrisli Aramid Takviyeli Balistik Amagli Kompozit Malzeme

Helikopter Acil Statik Elektrik Desarj Sistemi

Hibrit Roket Motorlarinda Basing Dalgalarinin Azaltiimasi

u|bs | wN

Lazer Kaynakli Ugak Motor Pargalarinda Kaynak Hassasiyeti icin Varest-
raint Test Diizenegi

Otonom / Uzaktan Kumandali Parasiit Sistemi ile Faydal Yiik Atma
Projesi

Sabit Kanatli Mini insansiz Hava Aracina, Cevreye Duyarli Elektrikli
Hibrit itki Sistemi Yaklasimiyla Dikey inis Kalkis Kabiliyeti Kazandirilmasi
ve Verim Artigi Saglanmasi

Tek Yakici Yakit Tankh Kat1 Yakit Kademeli Karma Roket Motoru Tasarimi

Necdet Eraslan Proje Yarigmasi 2013 Program
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YAYIN IZIN BELGES] ve BILIMSEL ETIK BEYANI

Adsopd

VL
NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2013 e
HAVACILIK ve UZAYDA YENILIKCI TASARIMLAR Projend

ProjeOzeti

Projenin YenilikglYoni

Katilima Onay
Pt o Yo s K0 s Ko e e

THMOB Makin sundu-
3 brosirveweb

sayfalarnda yayinlanm asina zi veriyorum.
Tarih Adif soyadh imz

Bilimsel EtikBeyan!
Necdet Eraslan Proje Yansmast 201’ katddigm yukanda yazih proje ads korusu,

Tarth Ad| Soyads imza

TS i e O s b

23 KASIM 2013 :

Trrie; i el odos Tstanbol Sube Kacikdy fie Temsicili
it Ugak ve Uzay Bilimleri Fakiiltesi
TAV Konferans Salonu Maslak/iSTANBUL

Necdet Eraslan 2013 Brosiir

PROJE HAZIRLAMA KILAVUZU

PROJENIN ADI:
Havacilk ve Uzayda Yeniligi Tasarmiar
PROJENIN AMACI

Hanlk ve Uz Telolr kenusinds aneemegeie
meve yenilksitasanm yapan renci ve amater
Vilens aragma ve gaime saimaanne deste vererck

bulumaktr
PROJENIN KAPSAMI

Havacik veUzay Teknolojleri konusunda akadem
Rrencve amaciiileeyapan ga s nuan apse

perodinamikTasarim
Havaalk ve uzmy caigmalannda kullnian aragenn
aerodmamik olarak gelitiimest Usak, zepin, roket gbi
aragarin aerodiami performansiarmi arttmaya yonelk
ol

ftdsistemleriTasarm:

Havaalik ve uzay camatannd kulanlan araglamm itki
sistemleriin gelitirimes: Turbafan, turbojet, roket gbi
Ii sistenlerinin verimini arttna, cevreye olan zarari
Kimyasal ve garaki etkilern azatic galmalar.

Malzeme
Havacllk ve uzay aragirinda kullamlan

mukavemeti saglayanve bunun yaninds
if ve maliyeti dusuk malzemelere|
yonelik sabsmalar,

Uzay Araglar Tasarimi
Uzzy gemisi, uydu ve uyds yerlestirme
aragan ghl nsanli veya insansiz

anngeistrimesi, u2aye

frlaimas vekulanimas
larda haarlanacak projlerde uygularabilrlk,
verimitk, maliyet, yen teknoloj, teknoloj geligtime, cevreye

Goyarlik konulan dikkate alnacaktir.

Prof. Dr. Necdet ERASLAN
(1908-2003)

1915 ve 1926 vilannda, T.Clnin ik Yoksek Wihendis Okulu
(W OYnun [gmdi tanbul Teknk Unverstes (T0Yna]

nés,
Vikeek Okl (EcoleNationale Suparare de UAer
nverstesnden Wakins Usek Yak ik MnendidE! i lomasrs
i
+630537 yilan arasnds Tirk Hava Kaveetlarfnin Edagehi
ve Kayseri ugk fabrlabrinda uzman haaclk mihendisi
clrak gt ve Kay=ri Usak Fabrilasnin i or Atslyes Sef
claak goravlandinld. 15371598 yllrinda T.C. Hava Kuveetler

motor ve siah sistemlarinin aiim deneylainin gerceklatirimesi
e yilkimly oarak ABD'da géraviendiidi, ABD/daki grevi
smands, Gfoma Ingitute of Tachnolgy (CALTECH)
nverstesnin istefl zarine ugk tecrabeleri geligime
konubarads ders verdi, Theador vn Karm Py
illkan tarsfndandan, Sgretin géred obrak lalmas i
verllen ki cnaylamaya ak, Tirkiye'ye dind

ling Duya vz sasnds, orurony ylands, T

Kt afnan, el S Va1 iriynin

It siban bk redminh, B sarede T s

el rindan ABDY4en va nlhareden i 2hnan Tork

i@ Marnim, sr'ds, 3l denaylerinin gerseklegtirimes,

Vurkacdlrmnu;uphl anmasive Turkydyayolanmsa in
evlerdan yikimi ob 2k galg.

154 - 1958 ymm siresinde, Istanbul
TekrikUnivsrsites (T0) Oretim Garevlzi

5, Vide Teknk Okul (110)
[gmdla adr Vide Teknk Oniverstesi
retm  Gerecks  (Walins
Mihendali), isanbul  Onivarstesi
redii (Fan Fakikem) ve
Viksel Danizciik irstim Goredst

nwarsierde ve lulond, defsk
stantirnda dersverd.
saeats yiumis lsant) Rotr Kol

MihendisiE belimindecgretim goredi,

e e capimagiamaa L b
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NECDET ERASLAN PROJE

PROJE YAZIM KURALLARI

Yazm dii Tirkge, verien formata uygun,
resim ve sekilr dizginve okunakl olmaldr.

. Projerin Ad:
Froffe maca o da enne uigun b 50

Projel neyi neleriamagtadigmiayaanz
3 Profenin Kapsami

ol RR——
belrtiiz.

4. ProjeninGzet
Pioje ceeti ksa ve anlagie oimalive tamam
250 kelimey aymamaldr. Froje. seetinde;
proje kapsaminda yapiaca temel calgmalar,
profenin’ som ve sonuciay proje
Sorunds artaya gkacak iran anitimaic

Szet sy s verilen unsuran ermelicic
Fenn it
Kulanlsmorten e el

i Verier ulguls
Saete; mgmmmd. ayrmn\ar,gaﬁk\ﬂ\etiﬂu\m
verlmemelidr i sstiscsl

Toafs konamik, RHIRoB:saraee imd agk b e
azetlenmelid.
Erofnin erilgi Yool
Projede hedefienen rin veveya sires yeniiginin
Denserierine gore s er yazimalde
. Projenin Maliyeti
Projenin gercelgi bir malyet anabzinin yapimas zorunl
degidr.
7.Projerin Kulla
Projenin neden ele alnd, proje konusy Graran nerelerde
Kullaniabilecej beltimelidr.
i Uygularabilrligi
Froenn gereldesms i gerkeninsan it el ve
malzem elerin ginim izde var olup olmadig belrtimelir.
o Literatiir Arashirmas)
Benzer i ve retimler var e burlara att pat
num-a\amku\\xnlant&n\kv&tekmhaﬂblg\\enhd\nﬂmd\du

57 i i ind ey Gaabet sy
g6 berincid
. Digerhus
D el korak maddelerde yr aimayan hususlr
bu balimde blrtimebdr.
. Bageqmi
Kisbr sgesmisyazimalde.

KIMLER KATILABILIR?

Yargma Biim Kuruu'nda yer alan Gyelerin aksabalan
le Wakina Mihendiseri Odasnd gorev alanlar ve
profesyonel salima yiriten fimalar harig herkese
gt

FIKRI MOLKIYET HAKLARI

Projelerin fike mikiyet haklan proje Sahiplerne att.
Wi hendiieri Odasi hertang bir amasta projeler

u2erinde hak ddia etm eyecck ve projelerdekiiirerden

de sorumlu tutulmayacakarr,

i LERT

NECDET ERASLAN PROJE YA

BIRINLK 00ULO 1100001
IKINCILIK 500L0 5000 TL
UGUNCOLUK 800L0 & 4000 TL

YARISMA KOSULLARI

‘G2gin olmas kaydyla kapsam dshlindeki her gest proje

yansmaya kabul ediecel

Buna gore projdlerin asafdall konu baglkanindan

Fangisine dsha uygun oldugu, katilma tarsfindan

belrtileceitr.

« Bulus anerisi

«inovasyonanerisi

Yangmays atinak ign yaam uralans uyun rce
e v e buluran Yoy i Beges v Slimel

ik Deganv dtdarip Wnsgnaal e gec 7 P

20 tathine kit Mo Mihender odea sarial

Subestne elden, posta veys kargo ileulastrimalide.

Sonuglar en geg 31 Temmuz 203 ginine kadar proje

sieine bldrieceti. Kebul edln prjler i

ctip, rumune gibi tantia

e b P T

edimelidr.

Finale kalan projeler en ges tedim tariinden itbaren 15

‘giniinde belrlenecek ve| por Sahiplerne bildirlecekir.

Final sunumlan ve ol toreni 33 Kasm 2013 tarhinde:

10 Uk ve Urey Slimler Fatiltedl TV Konferans

Solcru (Masasarbul) 100 18100 sstler arasnda

gerceklestrlecektr.
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WH NECDET ERASLAN
o PROJE YARISMASI
23 KASIM 2013

TE§EKK["]R BEI.GESi HAVACILIK ve UZAYDA

YENILIKCI TASARIMLAR
sayn SINEM CEViIK UZGUR

Proje yarismasina yapmis oldugunuz katkilar igin
tesekkir eder, basarlarinizin  devamini dileriz.

.
Zeki ARSLAN
Makina Muhendisleri Odast
istanbul Sube

Yénetim Kurulu Bagkani
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TMMOB Makina Miihendisleri Odasi
istanbul Sube Yonetim Kurulu
Bagkani Zeki ARSLAN’in “NECDET
ERASLAN PROJE YARISMASI 2013”
Odiil Toreni‘nin Agilisinda Yaptigi
Konusma

Merhaba Degerli Meslektaslarim,
Degerli Ogretim Uyeleri,
Sevgili Ogrenciler,

Makina Mihendisleri Odasi adina
istanbul Sube tarafindan dizenle-
nen VI. NECDET ERASLAN PROIJE
YARISMASI’'na hos geldiniz.

Yillarca havacilik ala-
ninda uluslararasi
nitelikte bilimsel ca-
lismalar yapmis ve
distnceleri ile hep
cagdas kalmis olan,
Odamizin 4 sicil nu-
maral Uyesi Prof.Dr.
Necdet Eraslan’in
adini  6lumsuzlestir-
mek i¢in 2003 yilinda
baslatigimiz  Proje
Yarismasl  gelenegi
slruyor.

Necdet Eraslan Proje
Yarismasi 2003 vyilin-
da “Enerji” alaninda
bilim ve teknolojiyi
sorgulayan bir ige-
rikle basladi, 2005
ve 2007 yillarinda ise
“Robotikte Bilim ve
Teknoloji”, 2009 vyi-
linda “Enerjide Bilim
ve Teknoloji”, 2011
yilinda ise “Engelleri

Asmak icin Hayati Kolaylastiracak Ye-
nilikler” temasi ile devam etti.

2013 yilinda ise “Havacilik ve Uzayda
Yenilik¢i Tasarimlar” temasi segilerek,
havacilik ve uzay teknolojileri konu-
sunda arastirma-gelistirme ve yeni-
likgi tasarim yapan akademisyen, 68-
renci ve amator kisilerin galismalarina
destek vererek Tlrkiye'de havacilik ve
uzay teknolojilerinin gelisimine katki-
da bulunulmasi amaglandi.

Sevgili konuklar,

Yarismanin bilim kurulunda yer alarak
degerli katkilarini esirgemeyen, Nec-
det Eraslan’in oglu Prof. Dr. Arsev Eras-
lan, istanbul Teknik Universitesi’nden
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Prof. Dr. Ristem Aslan, Prof. Dr. Adil
Yiikselen, Prof. Dr. Fevzi Unal, Docg.
Dr. Oksan Cetiner Yildirrm, MMO is-
tanbul Sube UHUM MDK Uyesi Docg.
Dr. Vedat Ziya Dogan, MMO istanbul
Sube UHUM MDK Baskani Yrd. Dog.
Dr. Hayri Acar, MMO Ankara Sube
UHUM MDK Uyesi Volkan Nalbantog-
lu, MMO istanbul Sube Yénetim Ku-
rulu Saymani Osman Serter’e ayrica
yarismanin dizenlemesinde emekle-
ri gecen MMO istanbul Sube UHUM
MDK Uyesi Akin Altunay, MMO is-
tanbul Sube UHUM MDK Uyesi Sema
Keban ve MMO istanbul Sube UHUM
MDK Uyesi Ozgiir Arslan’a tesekkiir
ediyoruz.

Bir iki hatirlatma yaparak konusmami
uzatmadan bitirmek istiyorum;

Biliyorsunuz Odamizin tiim subelerin-

de genel kurullar yaklasiyor. istanbul
Sube olarak 18-19 Ocak 2013 tarihin-
de Yildiz Teknik Universitesi Oditoryu-
munda yapilacak genel kurulumuza
katiliminizi bekliyoruz.

40 yili askindir, Demokrat Makina
Mihendisleri Odamizi yonetmekte-
dir. Cagdas, demokratik, sanayilesen,
Ureten ve Urettigini adaletlice payla-
san bir Turkiye icin Demokrat Makina
Mihendisleri meslek ve meslektas
sorunlari ile tlke sorunlarina dair so-
zUnl her zaman soylemis, sdylemeye
devam edecektir.

Degerli misafirler,

Tekrar yarismamiza hos geldiniz di-
yorum. Yarismacilarimizin heyecanini
konusmalar biraz olsun yatistirmistir
sanirim. Onlara da basarilar dilerim.
Kolay gelsin.

gﬂ?‘ I
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VI. Necdet Eraslan Proje
Yarismasi 2013

2003 yilinda, Odamizin 4 sicil no’lu de-
gerli Gyesi Ugak Yiksek Mihendisi Nec-
det Eraslan’t anmak amaciyla baslattigi-
miz “Necdet Eraslan Proje Yarismasi”nin
altincisini, Havacilik ve Uzayda Yenilikgi
Tasarimlar temasiyla 23 Kasim 2013 Cu-
martesi giinii iTU Ucak ve Uzay Bilimleri
Fakultesi TAV Konferans Salonu’nda ger-
ceklestirdik.

Makina Miihendisleri Odasi istanbul Sube
Bagkani Zeki Arslan’in acilis konusmasiyla
baslayan etkinlik, Necdet Eraslan’in oglu
Prof. Dr. Arsev Eraslan’in konugmasi ve
Necdet Eraslan ve Turkiye’de havacili§in
gelismesine sundugu katkilari anlatan su-
numuyla devam etti.

Oturum Baskanhgini Bilim Kurulu Uyesi

Yrd. Dog. Dr. Hayri Acar yaptigi etkinlikte
kura sirasina gore tespit edilen yarismaci-
lar tek tek cagrilarak kirstiden sunumlari-
ni yaptilar ardindan Bilim Kurulu Gyeleri-
nin sorularina cevap verdiler.

Yarismanin Bilim Kurulu Uyeleri; Prof. Dr.
Arsev Eraslan, Prof. Dr. A. Ristem Aslan,
Prof. Dr. M. Adil Yikselen, Prof. Dr. M.
Fevzi Unal, Dog. Dr. N. L. Oksan Cetiner
Yildirim, Dog. Dr. Vedat Ziya Dogan, Yrd.
Doc¢. Dr. Hayri Acar, MMO Ankara Sube
UHUM MDK uyesi Volkan Nalbantog-
lu, MMO istanbul Sube Yénetim Kurulu
Baskani Zeki Arslan, MMO istanbul Sube
Yonetim Kurulu Saymani Osman Serter
yarisma sonucunda yaptiklari 3. Deger-
lendirmede; 1.lik 6diline higbir projeyi
uygun gormediler. 2.lik 6diline “Epoksi
Matrisli Aramid Takviyeli balistik Amach
Kompozit Malzeme” konulu projesiyle
Yusuf Kuzu layik gorilmastar.

. YOK
. YUSUF KUZU

MALZEME
. SULEYMAN SOYER

ATMA PROJESI

YARISMADA DERECEYE GIiREN PROJELER

EPOKSI MATRISLI ARAMID TAKVIYELi BALISTIK AMACLI KOMPOZIT

OTONOM/ UZAKTAN KUMANDALI PARASUT SISTEMI iLE FAYDALI YUK

. MELiH CEMAL KUSHAN - SINEM CEViK UzGUR

LAZER KAYNAKLI UCAK MOTOR PARCALARINDA KAYNAK HASSASIYETI
iCIN VARESTRAINT TEST DUZENEGI
. AYHAN YAGCI - NAZMi ERDi COSKUNPINAR

TEK YAKICI TANKLI KATI YAKIT KADEMELI KARMA ROKET MOTORU
TASARIMI
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3/luk 6dulinG 3 proje arasinda paylasti- mi” projesi ile Ayhan Yagci ve Nazmi

rildi. Erdi Coskunpinar 6dila almaya hak
e  “Otonom/ Uzaktan Kumandali Para- kazandilar.

st Sistemi ile Faydah Yik Atma Pro- 1 adet 2.'lik 6dula 6.000 TL

jesi” ile Stleyman Soyer 3 adet 3.liik 6dilu 4.000 TL
e “lLazer Kaynakli Ucak Motor Parcala- Toplam Odiil 18.000 TL

rinda Kaynak Hassasiyeti icin Varest-

gi” projesi ile Melih

Etkinlik Bilim Kurulu Gyelerine, Sube Bas-
raint Test Dlizenegi B urulu yelerine, su :

kaninin plaket vermesi ve tim yarisma
katilimcilarina Tesekkiir Belgesi vermesi
ile sona erdi.

Cemal Kushan ve Sinem Cevik Uzgiir
e “Tek Yakici Yakit Tankh Kati Yakit Ka-
demeli Karma Roket Motoru Tasari-
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NECDET ERASLAN
OJE YARISMASI 2015

HiDROLIK ve PNOMATIiKTE YENILIKCi TASARIM VE UYGULAMALAR

Heee®

« Hidrolik

'] - Pnomatik
y e‘ - Otomasyon ve Kontrol Teknigi

Konulanyla ilgili hazirlanacak projelerde
uyqulanabilirlik, verimlilik, maliyet, yeni teknoloji,
10.000 1. 6.0001. 4. 000 T teknoloji gelistirme, cevre duyarliid dikkate alinacaktir

Dl e TASIN2015

' 0, 1 makina miihendisleri odasi

istanbul subesi ISTA“B“l

BIRIN(ILIK IKINCILIK U(UN(ULUK
0DULU 0DULU ULU




NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI 2015

HIDROLIK ve PNOMATIKTE
YENILIKCi TASARIM ve
UYGULAMALAR
7 KASIM 2015

PROJENIN ADI

HIDROLIK ve PNOMATIKTE YENILIKCI TA-
SARIM ve UYGULAMALAR

PROJENIN AMACI

Hidrolik Pnématik Teknolojileri konu-
sunda arastirma-gelistirme ve vyenilikgi
tasarim ve uygulamalar yapan akade-
misyen, 6grenci ve amator kisilerin aras-
tirma ve gelistirme ¢alismalarina destek
vererek Turkiye’de Hidrolik Pnomatik
Teknolojilerinin gelisimine katkida bu-

PROJENIN KAPSAMI

Hidrolik Pnématik Teknolojileri konu-
sunda akademisyen, 6grenci ve amator
kisilerce yapilan asagidaki konulari kap-
sar.

PROJENIN ODULLERI

Birincilik Odili  : 10.000 TL
ikincilik Odiili : 6.000 TL
Uglinciliik Gdiila : 4.000 TL

lunmakr.

HiDROLIK

e Endustriyel Hidrolik

e Mobil Hidrolik

e Marin Hidrolik

e Hidrolik Devre Tasarimi

e Hidrolik Devre Elemanlari
ve Uygulama Teknikleri

e Havacilik ve Uzay Uygu-
lamalari

e Oransal ve Servo Sis-
temler

e Sayisal Hidrolik

e Hidrolik Akiskanlar, Siz-
dirmazlik, Filtreleme

e Tasarim, Sistem ve Maki-
na Glvenligi

e Enerji Verimliligi

e Hidrostatik Tahrik ve
Kapal Devre Teknolojisi

e Yik Duyarli Kontrol Sis-
temleri

e Hesaplamali Akiskanlar
Dinamigi

e Mikro ve Nano Akislar

e Bakim ve Ariza Giderme
Teknikleri

e Sektorel Uygulamalar

PNOMATIK

e Pnomatik Devre Tasarimi

e Pnomatik Devre Ele-
manlari ve Uygulama
Teknikleri
Havacilik ve Uzay Uygu-
lamalar
Basingli Havanin Hazir-
lanmasi ve Sartlandirma
Elemanlari
Pnomatikte Mobil Uygu-
lamalar
Tasarim, Sistem ve Maki-
na Guvenligi

e Enerji Verimliligi
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e Pnomatik Kontrol

e Vakum Teknigi

e Bakim ve Ariza Giderme
Teknikleri

e Sektorel Uygulamalar

OTOMASYON ve KONTROL

TEKNiGi

e Oransal ve Servo Kontrol

e Hidrolik ve Pnomatik
Sistemlerin Similasyonu

e Kontrol, Algilama ve
Olgiim Elemanlar

e Hidrolik ve Pnomatikte
Robotik Uygulamalar

¢ Mekatronik Sistemlerde
Hidrolik ve Pnomatik
Uygulamalar

e Hidrolik ve Pnomatik Test
Sistemleri



NECDET ERASLAN
.PROTE YARISMASI 2015

YAYIN iZiN BELGESI ve BILIMSEL ETiK BEYANI

Adi / Soyadi

iletisim

Proje Adi

Proje Ozeti

Projenin Yenilikgi Yonu

KATILIMCI ONAYI

Necdet Eraslan Proje Yarigmasi 2015 icin Proje Hazirlama Kilavuzu Esaslarina uygun olarak
hazirlayarak TMMOB Makina Miihendisleri Odas! istanbul Subesi’ne sundugum yukarida tanimli proje
adi ve 6zetinin yarisma ile ilgili olarak dergi, brosiir ve web sayfalarinda yayinlanmasina izin
veriyorum.

Tarih Adi/ Soyadi imza

BIiLIMSEL ETiK BEYANI

Necdet Eraslan Proje Yarigmasi 2015’e katildigim yukarida yazili proje adi, konusu, diisiince ve
uygulamalarin tamamen bana ait oldugunu beyan ederim.

Tarih Adi / Soyadi imza

Katip Mustafa Celebi Mah. ipek Sok. No: 9

tmmob Beyoglu / iSTANBUL
Tel: 0212 252 95 00 (D: 134) GSM: 0530 517 43 15

e-posta: necdeteraslan@mmo.org.tr

makina miihendisleri odasi
istanbul §UbeSi web: www.necdeteraslan.org
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VII. NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI
HIDROLIK ve PNOMATIKTE YENILIKCi TASARIM ve UYGULAMALAR

‘IN&CDET ERASLAN HiEROLIK ve PHOMATIKTE YENILINc]
PROTE YARISMASI 2015 ‘TASARIM VE UYGULAMALAR
PROJE YAZIM KURALLARI

“Yazm dil Tirhge, verien formata Lygun, resim ve
sekiller diziin ve okunak olmalidic

1. Projenin Adi: Projeye, amacina ya da levine
Aygun bir ad koyunuz.

2 Profenin Amact Proje e neyi / nelerl
amagladiging) yaoniz.

3, Projenin Kapsame Praje fle Kim, ne/neler
kapsanmakuadir belirtint.

4, Prajenin Creeti Proje Gzeti ksa ve anfaght
olmah ve tamarm 250 kelfmeyi agmamahdir
Preje deatinde; proje kapsaminda yaolacak termel
cabgmalar, projenin sormut hedef ve sonuglan, proje
sonunda ortaya gkacak Urin anlaoimahidir,

Ozet azadida verilen unsurlan igermelidir:

+ Projenin amaci

« Kullarilan yéntem ve flemier

« Gazlernvier / Verier / Bulgular

Oaetie; bulgular hakkinda aynnitila fikler ve tabl olar i -
sistermin safiayacaty sosyal, ekonamik, teknk vb yararlan timd agk mmom Gartienmeliic

5. Projenin Yeniligi Yoni: Projeds hedefienen riin vesveya sireg yeniliginin benaerlerine géme
dstiinlideri yalmahdir.

G Prjenin MlyeiPoje gegeki it malet anainin yop s 2.l degic

7. Pigjenin Kullan m Alzn: Projenin e alinde,
ullanlabileced belrtimelici.

4 Prgjenin Yapilablirlg: / Uygulanabilrigt Projenin gergekesmesi igin gereken Insan gucl,
teknoloji ve malzemelerin gindmdizde var olup olmadidi belirtimelidic

9, Literaziir Aragtmiasi: Benzer (nln ve Cretimler var ‘se bunlara % patent ad ve numaralan,
ullanian teknik ve tenolojl bigilesi belirtimelidr

10, Kayrakga Bu proj bigilerin abndhs kaynaklar (alfabetik sraya gare] befirtimelidir,

1. Diger husustar; Proje il ilgil yukandaki maddelerde yer almayan hususiar bu bilimede
belirtiimelicie

12 Ozgegmis: Kisa bir Segecrris yan|maldir

tmmob
makina mihendisleri edasi
istanbul gubesi
‘TMMOS Makina Milhendisier| Odasi Istanbul Subes!
Kt Mestaa Gelet M. Iz Sck. No: 12 Bepod l/STARELIL
Tlh (212 152 95 00 {014 » ks 012 285086 74 o Gsme 0530 5174315

'INGCDET ERASLAN HIDROLI ve PHOMATINTE VENILIKC
| PROTE YARISMAS! 2015 TASARIM VE UYGULAMALAR
PROJE HAZIRLAMA KILAVUZU

PROJENIN ADI
Hidsolik ve Primatikie Yenilikg Tasasm ve Uygulamalar
PROJENIN AMACI

Hidiolik Prgmatik Teknolofileri konusunde aragtrma-gelstirme ve yeniFk tasanm
ve uygulamalar yapan akademisyen, ddrenci ve amatde kisilerin aragirma ve gelistimme
galigmalanina destek vererek Tirkiyeide Hidrollk Pramatik Teknaloilernnin gelisimine
katkicha bulunmakir.

PROJENIN KAPSAMI

Hidrallk Prdmatik Teknalojiler! konusunda akademisyen, odrenc ve amatér kjllerce
yaoilan asagcakl kanulan kapsar,

HIBROLIK BNOMATII GTOMASYON ve KONTROL

- EnllstTyel Higraik  Pricmatk Devie Tasarm TERNIGH

Mokl kol Pt maniarive | -

+Marin Fidralk Uy laima Tekriklert «Fikolk v P Sstenmlesin
+ihalk Dere Tassrem +Hawmabhve Ly Uppuamalon | SimOdasyoru

Figkaik D e +Bontal

uyguhmﬂmnm gertarhrna Blmarn Elernanzn

«Favac an Uygulsmaiar

< et v S0 S Teram, S veokra Uygulamalar

Saytsal Hidiodie. Glvenigi + Mexaronik Sstemiene Hidrolk
«Hichalk Acghanier Sudimazik, | +EnerfiVesimiilgd ve Froimatk Lygulamaler
Filtreleme «Pnimatk Kenool + Hicdeolik ve Premani Test

~Tasarnem, Sisem we biskna Nakum Tekrig Stsemien
Gilvenldi - Bakim ve Anza e

«Enerj Verirml 31 Tekrikderi

«Hickastatik Tahvik ve Kapal Dere |+ Sekateed Uygulamatar

Tekralas!

YOk Duyeeh Kool Sissemier
+Hesaplorma Mogeanlor Dimarrig|
« WAk ve NanG Abghar

~Bakim ve Araz Giderme

Tebrikderi

-Sekarel Lyguamalsr

KIMLER KATILABILIR?
Yangma Bilim Kusuiunda yer alan dyelerin akrabalan fle Makina Miihendisleri
Odasinda garev alanlar ve profesyonel galisma ylriten firmalar hari; herkese apktir.
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NECDET ERASLAN
YARISMASI 2015

HIDROLIK ve PNOMATIKTE YENILIKCI TASARIM VE UYGULAMALAR

~ Hidrolik
+ Pimatik

+ Otomasyon ve Kontrol Teknigi
Konul; hanrlanatak projelesde
uygulanabillik, verimlilk, maliyet, yeni teknalog,
10.0007 6.0007 4.0001 valogi geligtimne, gevre duyarii dikate alinacakie

@ ::l‘l‘i‘:l: miihendisleri odas: 7KASI Mzo‘ s
istanbul gubesi m"'”l

dElE i O
T A

‘HIDROLIK ve PNOMATIKTE YENILIKG] ‘I NECDET ERASLAN
TASARIM VE UYGULAMALAR PROTE YARISMASI 2015
FIKRI MOLKIYET HAKLARI

Projelerin ikri malkiyet haklan proje szhiplerine aittir. Makina Mihendisleri Odasi
herhangi bir amagla projeler dzerinde hak iddia etme-yecek ve prajelerdeki fikirlerden de
sonamlu tutuimayacakyr.

PROJENIN GDOLLERI

Sirinilik Odiili: 10.000TL - [kincilik Gdilo: 6.000 TL - Ugtincilik Sdili: 4,000 TL

YARISMA KOSULLARI

Ozgiin olmas kaydiyla kapsam dahilindeki her cesit proje yangmaya kabul edilecektir

Buna gore projelenn asagudakl konu bagiklanndan hangisine dzha uygun oldugy,
kavlimo tarafindan belirilecekir,

» Bulug gneris|

+ Inovasyen enerisi

Yarigmaya katimak igin yaam kurallarna uygun proje dzeti ve ekie bulunan “Yayin
zin Belges! ve Bilimsel Etik Beyan“doidurulup imzalanarak en geg 5 Ekim 2015 tari-
nine kadar Makina Mithendisieni Cdasi Istanbul Subesine elden, posta veya kargo lle
ulagunimaldir

Sanuglar en gey 12 Ekim 2015 giniine kadar proje sahiplerine bildirileceksir. Kabul
edilen projelerin metni ve varsa afig, poster, prototip, numune gibi tanmio malzemeleri
52 en geg 20 Ekim 2015 tarinine kadar teslim edilmelicir,

Finale kalan projeler en geg teslim tarihinden itibaren 15 glin icinde belirlenecek ve
proje sahiplerine bildirilecektir.

Final susumlan ve dil tsreni 07 Kasim 2015 taribinde gergeklestinlecektic.

Bagvurunuzun kabul ediimesl igin www.necdeteraslan.org adresinden
Indireceqiniz “Yayn lzin Belges! ve Bilimsel Exik Beyani’ “Katilime: Onayr’

'llHlmeIE!IkEeyam belgesin| imzal clar
Istanbul Subesine a v
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PROJELER
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VII. NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI
HIDROLIK ve PNOMATIKTE YENILIKCi TASARIM ve UYGULAMALAR

ENDUSTRIYEL TiP ELEKTRO-HIDROLIK
VAKUMLU TEMIZLIK ARACININ KAVRAMSAL
TASARIMI, TEST EDILMESIi VE IMALATI

BiLGIN KAFTANOGLU

bilgin.kaftanoglu@atilim.edu.tr
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Bilgin KAFTANOGLU (Prof. Dr.)

1960 yilinda Orta Dogu Teknik Universitesi (ODTU), Makina Miihendisligi
Bolimi’nden ve lniversiteden birincilikle mezun olmustur. 1960-64 yillari
arasinda Londra Universitesi, Imperial College of Science and Technology’de
Yuksek Lisans ve Doktora ¢alismalarini yapmistir. 1969-2008 vyillari arasin-
da ODTU’nde, 2008 yilindan giiniimiize ATILIM Universitesi d6gretim Gyeligi
yapmigstir.

-70-




1- PROJENIN ADI

Endistriyel Tip Elektro-Hidrolik Vakumlu Temizlik Aracinin Kavramsal Tasarimi,
Test Edilmesi Ve imalat

2- PROJENIN AMACI

Hastahane, Havaalani, fabrikalar gibi ic mekanlarda ve dar sokaklarda kullani-
labilecek, sifir emisyonlu ¢cevreye uyumlu bir elektro-hidrolik vakumlu temizlik
aracinin tasarlanmasi ve prototip imalatinin gergeklestirilmesidir.

3- PROJENIN KAPSAMI

Proje amacina yonelik olarak, proje kapsaminda elektro-hidrolik bir vakumlu
temizlik aracinin tasarlanip prototipinin tretilmesi icin asagidaki calismalar ya-
pilmistir:

a.

g.

Konu ile ilgili kaynak arastirmasi

Vakumlu temizlik aracinin boyutlarinin belirlenmesi ve kasasinin bil-
gisayar ortaminda tasarlanmasi ve gerilme ile sehim analizinin sonlu
elemanlar yontemi ile gerceklestirilmesi.

Kullanilan fanlarin, hava kanallarinin ve ¢op haznesi de icine alan bolu-
mindn “hesaplamali akiskanlar dinamigi” (CFD) yontemi ile simulasyo-
nu ve optimizasyonu.

Aracta kullanilacak, hidrolik motorlarin, pompanin, aktlatorlerin segi-
mi ve hidrolik devre tasarimi.

Aracta gerekli glicli veren elektrik motorunun, elektrik enerjisini depo-
layan bataryalarin secimi ve elektrik devre semasinin yapilmasi.
Aracin manevra kabiliyetini saglayan ve her tekeri dondiren hidrolik
motorlar disinda, tekerleri dikey eksenleri etrafinda 180° dondtirebilen
techizatin tasarimi.

Yukarida belirtilen 6zellikleri saglayan aracin prototip olarak imalat.

4- PROJENIN OZETi

Amag ve kapsam yukarida, diger konular ise asagida agiklanmistir.

Aracin videosu: https:/www.youtube.com/watch?v=A8RDUUgreRw
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5- PROJENIN YENILIKGi YONU

Projede gelistirilen ve Uretilen elektro-hidrolik vakumlu temizlik araci, elektro-
hidrolik tahrikli ve sifir emisyonlu olup, sessiz, cevre dostu ve yiksek manevra
kabiliyetine sahiptir. Aracin dort tekerinin ayri ayri kontroli ile kendi etrafinda
donebilmesi ve yan yana gidebilmesi mimkindur.

6- PROJENIN MALIYETI

Aracin prototipi yapiimistir, calismaktadir ve denenmistir. Maliyeti yaklasik
85000 TL dir. Seri Giretimde dismesi beklenmektedir.

7- PROJENIN KULLANIM ALANI

Hastahane, Havaalani, fabrikalar gibi ic mekanlarda ve dar sokaklarda temizlik
amaci ile kullanilabilir.

8- PROJENIN YAPILABILIRLIGi

Aracin prototipi yapilmistir. Gerekli teknoloji yerli olarak gelistirilmistir. Malze-
meler tiimu ile Trkiye’den temin edilmistir.

9- LITERATUR ARASTIRMASI

Vakumlu temizlik araglari i¢in yapilan kaynak arastirmasinda benzeri bir ara-
ca rastlanmamistir. En yakin ara¢ ECHO-44 Model E dir. Ancak, elektrohid-
rolik degildir ve manevra kapiliyeti sinirhdir. (http://www.echosweepers.
com/40series.htm)

10- KAYNAKCA
[1] AMCA Web Site, http://www.amca.org/about/default.aspx,
[2] Construction Web Site, http://www.forconstructionpros.com/,
[3] Eck B., Fans Design and Operation of Centrifugal, pg. 51, 1973.

[4] Improving Fan System Performance, The US Department of Energy &
Air Movement and Control Association International, 1989.

[5] Testo 435 Catalogue.

[6] U.S. Patent, Street Sweeper with Elevator Conveyors, Oct. 1985, Pa-
tent No: 4.549.326

11- DIGER HUSUSLAR
Proje, SANTEZ No: 00623.5TZ.2010-1 kapsaminda yrtttlmustir.
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VII. NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI
HIDROLIK ve PNOMATIKTE YENILIKCi TASARIM ve UYGULAMALAR

HIDROLIK SURUCU SISTEMLERININ TESTLERI
ICiN ELEKTRO-HIDROLIK YUK SIMULATORU
TASARIMI, URETiMIi VE KONTROLU

H. ULAS AKOVA

ulashakova@gmail.com
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H. Ulas AKOVA

1988 yilinda Ankara’da dogdu. Orta Dogu Teknik Universitesi Makine Mii-
hendisligi Bolimi’'nden 2011 yilinda “Lisans”, 2014 yilinda “Yuksek Li-
sans” derecelerini aldi. Eylil 2011 — Nisan 2015 tarihleri arasinda ODTU
Makine Mihendisligi Bolimi’'nde arastirma gorevlisi olarak ¢alisti. Nisan
2015 tarihinden beri ASELSAN Servo ve Stabilizasyon Teknolojileri Tasarim
Mudurliigi’nde mihendis olarak ¢alismaktadir ve ODTU Makina Miihendis-
ligi Bolimi’nde “Doktora” galismalarini stirdlirmektedir. Calismalari sistem
dinamigi, kontrol sistemleri tasarimi, sistem modellenmesi ve benzetimi,
akiskan glici kontroll ve elektro-mekanik servo sistemler lizerine yogun-
lasmistr.
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PROJENIN ADI

Hidrolik Sirlcl Sistemlerinin Testleri icin Elektro-Hidrolik Yik Simulatori
Tasarimi, Uretimi ve Kontrolii

PROJENIN AMACI

Bu calisma kapsaminda, yeni gelistiriimekte olan hidrolik stiriici ve kontrol
sistemlerinin kararlilik ve basarim testlerinin gergeklestirilmesi icin bir elektro-
hidrolik yik simulatori tasarlanmig, Uretilmis ve kontroll gergeklestirilmistir.
Bu yuk simulatorinin, gelistiriimekte olan hidrolik slirlict sistemlerinin test
edilmesi amaciyla belirlenen dinamik kuvvetleri laboratuvar ortaminda
uygulayabilen deneysel bir yiikleme sistemi olarak kullaniimasi hedeflenmistir.
Bu sayede, farkli hidrolik strtcl sistemlerinin bu test dizenegi ile birlikte
kisa sitrede, glvenli ve ekonomik bir sekilde gelistirilmesi amacglanmistir.
Test diizeneginin dncelikle ODTU Makina Miihendisligi’/nde gerceklestirilen
arastirma faaliyetlerinde kullanilmasi amaglanmistr.

PROJENIN KAPSAMI

Servo-hidrolik stirliclive kontrol sistemlerigliniimiizde bircok endiistriyel, askeri
ve havacilik uygulamasinda kullaniimaktadir. Bu sistemlerin basarimlarinin,
glvenilirliklerinin ve kararliliklarinin gercek sistemler izerinde uygulanmadan
once test edilmesi ve kanitlanmasi oldukca 6nemlidir. Bu sebeple, elektro-
hidrolik ylk simdilatorlerinin bazi havacilik ve savunma uygulamasinda
kullanildigi gbzlenmektedir [1, 2, 3]. Proje, temel olarak hidrolik stirtict sistemi
gelistirmek icin calisan arastirmacilarin ve mihendislerin test ve dogrulama
faaliyetlerini kapsamaktadir.

PROJENIN OZETi

Bu ¢alismada yeni gelistiriimekte olan hidrolik tahrik sistemlerinin laboratuvar
ortaminda test edilmesi icin bir elektro-hidrolik yiik similatori tasarlanmis,
Uretilmis ve gercek zamanl kontroll gergeklestirilmistir.

Yuk similatora olarak valf kontrolli dogrusal bir eyleyiciye sahip bir akiskan
giicii kontrol sistemi tasarlanmistir. Onceden belirlenen dinamik yiiklerin
laboratuar ortaminda yaratilmasi icin hidrolik sistemi olusturan hidrolik
ekipmanlarin secimi ayrintili olarak gerceklestirilmistir [4].
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Test edilmekte olan sistemin hareketi referans ylikleri uygulayan yik similatoru
icin gliclii bir bozucu etki yaratmaktadir. Bu etkiyi azaltmak icin literatiirde
oldukca yaygin olarak esnekligi fazla olan yay, damper gibi elemanlarin
kuvvet simulatori ve test edilen sistemin eyleyicileri arasina yerlestirildigi
gozlenmektedir [1,5,6,7]. Bu sayede kuvet kontrolii yapmakta olan sistemin
bozucu etki girdisine olan empedansi azaltiimaktadir. Literatlirde bircok
c¢alismanin aksine, bu calismada kullanilan esnek elemanin hidrolik sistem
tasarimina ve ekipman seg¢imine olan etkisi detayl olarak incelenmistir ve
sonraki ¢alismalarda kullanilabilicek tasarim notlari bulunmaktadir.

Elektro-hidrolik yik similatérinin kontrolliini gerceklestirmek icin gercek
zamanh bir kontrol sistemi kurulmustur. Sekil 1'de elektro-hidrolik yik
simulatort kullanilan sensér ve gercek zamanh kontrol birimleri ile birlikte
sematik olarak gosterilmistir.

Yik simulatorinin ve test edilmekte olan hidrolik strici sisteminin
eyleyicilerinin uygun bir sekilde birbirlerine baglanabilmesi icin bir test
diizenegi tasarlanip Gretilmistir. Sekil 2’de test diizeneginin tasarimi sirasinda
olusturulan kati modelleri verilmistir.

Sistemin kontroli bir birlesik ileri ve geri besleme kuvvet kontrolclsi ve test
edilecek sistemin hareketinden kaynakl bozucu etkiyi giderici bir ileri besleme
hiz kontrolclisi tasarlanarak gerceklestirilmistir.

Calisma sonunda, gelistirilen elektro-hidrolik yik similatoriinin dinamik
basarimi yapilan testler ile gosterilmistir [4]. Boylelikle, sistem &nceden
belirlenen yikleri yiiksek hassasiyette uygulayabilmektedir.
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Sekil 1. Sensor ve gergek zamanli kontrol birimleri ile birlikte elektro-hidrolik yiik similatori
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Sekil 2. Elektro-hidrolik ylk similatori test dizeneginin katt modeli

PROJENIN YENILIKGi YONU

Surtct sistemleri ile ilgili arastirma ve gelistirme faaliyetlerinde, sistemlerin
kararhlik ve basarim testleri yaygin olarak gercek sistem Uzerinde uyguluna-
rak gerceklestiriimektedir. Ancak bu yontem hem ekonomik olarak hem de
gelistirme siiresi agisinda oldukca verimsizdir. Ayrica laboratuar ortaminda
test edilmeden gercek sistem (izerinde kullanilan bir siriicl sistemi glvenlik
problemlerine de sebep olabilir. Bazi gelistirme projelerinde ise tasarimin er-
ken fazlarinda gercek sistem heniiz tretilmemis olabilir ve bu sebeple sirici
sisteminin test edilmesi imkansiz hale gelebilir.

Bu sorunlari gidermek igin ylk similatérleri bazi havacilik ve savunma uygu-
lamalarinda tercih edilse de, kullanimi henliz diger endistriyel ve akademik
calismalarda yeterince yaygin degildir. Bu calisma kapsaminda iretilen elekt-
ro-hidrolik yiik simiilatérii ODTU Makina Miihendisligi Béliimii’nde gercekles-
tirilen ¢calismalarda kullaniimakta ve test sonuglari uluslararasi dergilerde ya-
yinlanan makalelerde kullaniimaktadir [8]. Boylece, yik similatorlerinin birgok
akademik ve endistriyel calismada da faydali olabilecegi gosterilmistir.
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PROJENIN KULLANIM ALANI

Proje kapsaminda gelistirilen elektro-hidrolik yik simulatéri kapasitesi ice-
risinde kalan bir¢ok sirici sisteminin kararlilik ve basarim testlerini ger-
ceklestirmek icin tasarlanmistir. Simiilatér suan ODTU Makina Mihendisligi
Boliumi’nde ydratilen ve enerji verimli, pompa denetimli, 6zglin bir hidrolik
sUrici sisteminin gelistirilmesini iceren bir doktora calismasi icin aktif olarak
kullaniimaktadir. Sekil 3’'te yik similatoru test diizenegi ile test edilen strtci
sisteminin bir fotografi verilmistir.

Elektro-hidrolik
ylk similatéri

Test edilen hidrolik
slricl sistemi

Yik sistemi
(Yay diizenegi)

Konum élcer Kuvvet dlger

Sekil 3. Elektro-hidrolik yiik simulatori test diizenegi

PROJENIN YAPILABILIRLiIGi/UYGULANABILIRLIiGi

Bu calisma ODTU Makina Mihendisligi Bolimii’nde Prof. Dr. Biilent E. Platin
ve Prof. Dr. Tuna Balkan’in danismanliginda H. Ulas Akova tarafindan Yiiksek
Lisans Tezi olarak gerceklestirilmistir [4]. Proje kapsaminda kullanilan hidrolik
ekipmanlar, sensorler ve gergcek zamanli kontrol birimleri tezde detayli olarak
sunulmustur.

Sekil 1'de elektro-hidrolik yik simdlatérinin hidrolik devre semasi gorile-
bilir. Yik similatérinin cift etkili asimetrik hidrolik silindiri yliksek basarimli
bir oransal kontrol valfi tarafindan kontrol edilmektedir. Sabit deplasmanl bir
pompa, AC motor ve basing ayar valfinden olusan bir hidrolik gii¢ tnitesi sis-
tem icin gerekli olan sabit basinc¢taki glicti yaratmaktadir.

Sekil 2 ve 3’te calisma kapsaminda tasarlanan ve Uretilen test diizenegi veril-
mistir. Goruldigl gibi sistem icersinde yaratilan yiklerin test diizenegi disina
iletilmemesi igin kapal bir yapi tercih edilmistir. Boylelikle, test diizenegi her-
hangi bir platforma sabitlenebilmektedir. Ayrica test diiznegi kompakt ve kolay
tasinabilir bir yapiya sahiptir. Yik sistemi ise gorildigi gibi iki kalip yayinin
birbirine paralel olarak baglanmasiyla olusturulmustur ve bdylece iki hidrolik
sistem arasinda istenilen esneklik elde edilmistir. Sekil 2’de ayrica bir kuvvet
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Olcer de gorilmektedir. Hidrolik eyleyicilerin milleri ylk sistemine sekilde go-
raldagu gibi uyarlayici parcalar ile baglanmaktadir.

Elektro-hidrolik ylik similatori ve test dizenegi kuvvet olgere ek olarak basing
ve konum 6lger ile de donatilmistir. Ozellikle test edilecek sistemin hareketinin
bozucu etkisini gidermek icin tasarlanacak olan ileri besleme kontrolci i¢in ko-
num olgerin sisteme eklenmesi oldukca 6nemlidir.

LITERATUR ARASTIRMASI

Elektro-hidrolik ylk similatorlerinin kullanimi yaygin olarak havacilik ve uzay
uygulamalarinda karsimiza ¢ikmaktadir. Ugus eyleyicilerinin maruz kalacagi
operasyonel yukleri uygulayabilmek igin gelistirilen bir ylik simulatori Sekil
4'te gosterilmistir [1]. Test edilecek eyleyicilere uygulanmasi gereken ykler
ucus manevralarinin similasyonlari ile belirmektedir. Valf kontrolli yik simi-
latoriinlin kapasitesi olarak belirtilmistir.

= : s
actualor under test 1 loading actuator
(position control) t— (force control)

load force

Sekil 4 Ugus eyleyicisi test diizenegi [1]

NH90 ucaklarinin ana rotor eyleyicisinin test
edilmesi icin kullanilan test dizenegi Sekil
5’te verilmistir [9]. Calismada sistemin maruz
kalacagl atalet yuki eyleyiciye baglanan
sabit kitle ile yaratiirken, aerodinamik
yukler valf kontrolli elektro-hidrolik yuk
similatori ile uygulanmaktadir.

Dogrusal hidrolik eyleyicilere sahip yik si-
mdilatorleri yaygin olarak goézlenmektedir.
Ancak bazi uygulamalarda elektro-mekanik
siriicu sistemleri veya donel eyleyicili sis-
temler tercih edilmektedir. Dogrusal elekt-
rik motoru kullanilan bir elektro-mekanik
yuk simalatori Sekil 6’'da gosterilmistir [10]. ;8
Sistemin uygulayabilecegi en yliksek ylk de-  sekil 5. NH90 Ana rotor eyleyicisi
test diizenegi - CEAT Toulose [9]
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geri olarak belirtilmistir. Ayrica donel bir eyleyiciye sahip elektro-hidrolik yik
similatori Sekil 7’de verilmistir [11].

Sekil 6. NASA Elektro-mekanik yiik simiilatori [10]

Position servo system Torque servo system

Electro<hydraulic Torque
Load simulator = Ie > i g TS
serva vaive e .._< command
Servavalve. ifremrTrTTITITIIT r . :
! 1 -c -t ~N
i Angular )
it transduce Hydraulic

power
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transduce 3

7
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Sekil 7. Tork similatori [11]
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1. PROJENIN ADI
Gemi Hidrolik Sistemleri Tasarim ve Similasyon Yazilimi
2. PROJENIN AMACI

Bu calisma, iTU Makina Fakiiltesi ile Gemi-insaati ve Deniz Bilimleri
Fakiiltesi’/nden arastirmacilarin katildigi bir projenin Griinlerinden biridir. ilk
asamada, hidrolik yalpa kontrol sistemi ve gemi dinamiklerini bir araya geti-
ren matematik modeller Matlab ve Simulink progamlari kullanilarak bir yiksek
lisans tezi kapsaminda elde edilmis ve deneysel verilerle dogrulanmistir. Bu
yarisma kapsaminda da, herkesin basitce kullanabilecegi bir ara ylz ile birles-
tirilmistir.

Gemide kullanilan diimen gibi diger hidrolik sistemlerin de programa eklen-
mesi ve ticari hale getirilmesi miimkindir. Hidrolik sisteme ve gemi boyutla-
rina ait bazi 6nemli bilgilerin ara ylz Gizerinden girilmesiyle gemi dinamikleri
ve hidrolik sistem performansi hakkinda tasarimda kullanilabilecek sonuglar
elde edilebilir. Boylece, bu yazilim ile gerek 6n tasarim gerekse bilesen se¢imi
oldukga kolaylasacak ve tasarim siiresi kisalacaktir.

3. PROJENIN KAPSAMI

Projede, hidrolik dalina giren marin hidrolik, oransal ve servo sistemler ile oto-
masyon ve kontrol teknigi konularindan olan oransal ve servo kontrol, hidro-
lik ve pnomatik sistemlerin similasyonu, mekatronik sistemlerde hidrolik ve
pndmatik uygulamalar konulari bir arada ele alinarak, oransal valf kontroli ile
degisken ve sabit deplasmanli pompalarin kullanimiyla silindir konum kontro-
[G yapilmis ve silindir konumlari gemilerin su altinda kalan fin kanat agilarina
cevrilerek bu kanatlardan farkli gemi siratleri neticesinde olusan momentler
gemiye etkiyen cevresel kuvvetleri soniimlendirecek sekilde bir yalpa kontroli
uygulamasi yapilmistir. Sonuclar deneysel olarak da dogrulanmistir. Arka plan-
da calisan matlab script ve simulink pencereleri Gstiinde gorselligi ve kullanim
kolayligi saglayan bir araylz tasarlanmistir.

4. PROJENIN OzETi

Marin hidrolik sistemlerinin en énemlileri dimen ve fin hidrolik kontrol sis-
temleridir. Ulkemiz gemi insa sektdriinde bu sistemler halen yurtdisindan te-
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darik edilerek gemilere montaji yapilmaktadir. Fin ve diimen sistemleri ¢alisma
mantigi olarak birbirlerine ¢cok benzemektedir. Sirasiyla yalpa ve rota kontroli
maksadiyla kullanilmaktadirlar. Bu sistemlerin imalat ve montaj dncesi yapilan
tasarimlarinin deniz, riizgar gibi cevresel etkenler ve gemi yalpa dinamikleri ile
birlestirilerek benzetim ortaminda calistiriimalari, tasarim verimliligini artirir-
ken ek bir maliyet getirmemesiyle oldukca faydali olmaktadir. Literatirde her
ne kadar hidrolik sistem benzetimi yapmak icin paket programlar mevcutsa
da hidrolik sistemleri marin hidroligi 6zeline indirgeyerek, benzetim ortaminda
gemi dinamikleri ve deniz durumu ile birlestiren bir uygulama bulunmamak-
tadir. Bu ¢alismada yalpa kontroli i¢in kullanilan hidrolik fin sisteminin ele-
manlari piyasada mevcut devre elemanlarinin kataloglarindan faydalanilarak
bilgisayar ortamina aktarilmis ve benzetimleri yapilmistir. Benzetim yaziliminin
ara yuzl sayesinde, Hidrolik sistem denetleyicisi PID katsayilari, degisken dep-
lasmanli basing kontrolli pompanin deplasman ve ayar basinglari, aklimulator
hacmi, silindir boyu ve ylzey alanlari, gemiye ait deplasman, GM boyu, gemi
hizi ve tek serbestlik dereceli yalpa denkleminde kullanilan J ve B katsayilariile
yalpa denetleyicisine ait P, D ve D? katsayilari gibi kilit 6zellikleri kolayca degis-
tirilerek hidrolik fin sisteminin yalpa dnleme performansi detayli olarak incele-
nebilmektedir. Gemide bulunan diger sistemler de eklenerek yazilim kapsami
genisletilebilir.

Anahtar Kelimeler: Yalpa Kanadi, Hidrolik Sistem Modelleme, Gemi Kontrol
5. PROJENIN YENILIKCi YONU

istanbul Teknik Universitesi, Fen Bilimleri Enstitiisii, Makina Miihendisligi Ana
Bilim Dali, Sistem Dinamigi ve Kontrol Programinda Yiiksek Lisans tezi olarak ha-
zirlanan ve bu yarismada bahsedilen calismada, istanbul Teknik Universitesi’ne
ait Marti isimli tekneye ve GEMTEKNO sirketine ait Volkano isimli tekneye ku-
rulan sabit/degisken deplasmanli oransal valf kontrollt hidrolik fin sistemi igin
dogrusal ve dogrusal olmayan modeller hazirlanarak benzetim sonuglari deney
sonuglari ile kiyaslanmistir. Benzetim ve deney sonuglarinin birbirleri ile uyum
icerisinde oldugu gorilmdistir. Ayrica deneyler sirasinda ortaya ¢ikan bir kisim
problemler, benzetim ortaminda yapilan denemelerden elde edilen sonuglar
Isiginda giderilmistir.

Literatlirde hidrolik tahrikli yalpa séniimleyici bir sistemin tiim detaylariyla
modellenip kontroliiniin saglandigi ve bu modelin gemi dinamikleriyle birles-
tirilerek ayrica gemi yalpasini soniimleyecek bir denetleyicinin de bu tasarima
eklendigi bir calisma bulunmamaktadir. Ayrica piyasada hidrolik sistemlerin ve
gemi hareketlerinin ayri ayri olmak lizere benzetimlerini yapan paket program-
lar da mevcut olmakla beraber anilan yazilimlar da hidrolik ve gemi modelleri-
nin bir arada benzetimini yapmamaktadir.

Genel olarak, hidrolik sistemler boyutlandirilirken sistemin son durumu di-

-88 -



siintlerek boyutlandirma (debi, basing, ¢cap segimleri vb) yapilmaktadir. Bu
durum Uretici kataloglarinda verilen diferansiyel olmayan denklemlerle de
desteklenmektedir. Ancak bir hidrolik sistemin gercek cevap/zaman degisimi
ancak diferansiyel denklemler kullanilarak elde edilebilmektedir.

Yine piyasada hazir olarak satilan aktif yalpa kanadi sistemleri sabit boyutlarda
belirli tekne tonajlarina gore segilmektedir. Bu durum ister istemez yalpa kana-
di sisteminden alinacak verimi azaltacaktr.

Boyle bir sistemden alinacak verimi azami dereceye ¢ikarabilmek igin en az
strtinme kuvvetiyle en fazla dogrultucu momenti Uretebilecek bir yalpa ka-
nadi tasarimi, her deniz sartina uyum saglayabilecek bir ana kontrolor, ana
kontrolor tarafindan verilecek kanat aci kumandalarini en az gecikme ve hata
ile uygulayabilecek bir fin sistemi kontrolori, uygulamanin yapildigi tekne ka-
rakteristigine gore boyutlandirilarak optimize edilmis bir hidrolik sistem tasari-
mina ihtiya¢ duyulmaktadir.

Bu projenin amaci, farkli tip gemilerde ve farkli tip hidrolik sistemlerle kulla-
nilabilecek sekilde, hidrolik sistemin de dahil oldugu yalpa engelleyici bir sis-
temin parametrik matematiksel modelini hazirlayarak, bu modeli, sagladigi
esneklik sayesinde her tip gemi ve hidrolik sistem i¢in tasarim, boyutlandirma
ve performans analizi agisindan kullanabilmektir. Ayrica tasarlanan ara yiz sa-
yesinde benzetim ortaminin gorselligi artirilarak kullanim kolayligi saglamak
amaclanmistir.

Proje i¢in kullanilan script ve simulink dosyalari hazirlanan tez kapsaminda de-
ney sonuglari ile kiyaslanarak denenmistir. Buradan hareketle uygulanabilirligi
mevcuttur.

Ayrica daha once deginildigi sekilde deneyler sirasinda ortaya ¢ikan bir kisim
problemlerin, benzetim ortaminda yapilan denemelerden elde edilen sonuclar
Isiginda giderildigi gortlmustir. Bu kapsamda verimli oldugu da dusliniilmek-
tedir.

Bu ¢alismanin hazirlandigi tarih itibariyle bir litre benzinin fiyati 4,38 TLdir. Vol-
kano isimli teknenin saatlik yakit tiketimi 228 litreye kadar cikabilmektedir.
Bu miktar saatlik 1000 TLlik yakit tiiketimine tekabil etmektedir. Benzetim
ortaminda yapilan g¢alismalar neticesinde elde edilen verilerin kullaniimasi,
teknede gecirilecek siireyi azaltarak maliyetleri disirmektedir. Ayrica cevreye
salinan egzoz emisyonlarinin da azalmasina katkida bulunulmaktadir.

Daha onceden de bahsedildigi Uzere, piyasada mevcut yazilimlar benzetim
ortaminda hidrolik sistemleri ve gemi dinamiklerini ayri ayri ¢alistirdigindan,
sunulan calisma bu alanda bir inovasyon 6rnegi olarak yeni bir teknoloji sta-
tUslindedir.
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6. PROJENIN MALIYETI

Projenin benzetim ortaminin kosturuldugu yazilimin lisans Gcreti haricinde bir
maliyeti bulunmamaktadir. Ayrica Uretici kataloglarindaki bilgiler kullanilarak
farkli devre elemanlari igin Ucretsiz olarak kiitiphane hazirlama ve dolayisiyla
benzetim ortamini gelistirme imkani da bulunmaktadir.

7. PROJENIN KULLANIM ALANI

Kiyi Yapilari Genel MudurlGginin verilerine gore tlkemizde gemi insa sanayi
2002-2007 yillari arasinda %360 biiyime kaydetmistir. 2012 yili verilerine gore
Tarkiye'de 71 adet faal tersane bulunmakta olup her yil teslim edilen gemilerin
toplam tonaji artmaktadir. 2006 tarihli Tiirkiye Gemi insa Sanayicileri Birligi ra-
porlarina gore ise, Tlirkiye’deki gemi insa sanayi, 2002 yilinda dlinya siralama-
sinda 23’lincl sirada iken, 2005 yilinda 1,8 Milyon tonluk siparisle 8’inci siraya
kadar yukselmistir ve halen besinciligi zorlamaktadir. Ancak uretilen gemilerin
maliyetinin yaklasik yarisini disaridan satin alinan malzemeler olusturmaktadir.
Ornek olarak 12 bin tonluk bir tanker yaklasik 18 milyon €’ya mal edilirken
9 milyon € yurt disindan alinan malzemelere harcanmaktadir.

Bu kapsamda projede sunulan benzetim programi sayesinde, marin hidroligi
alaninda milli olarak tasarim ve Uretiminin yapilabilecegi, ayrica konunun da
stratejik agidan 6nemli oldugu degerlendirilmektedir.

8. PROJENIN YAPILABILIRLIGi/UYGULANABILIRLIGi

Proje yapilabilir ve uygulanabilirdir. Tasarlanan ara ylize ait ekran goriintisi
asagida sunulmustur.

Simulation Result

G m
Blkgmis] %246
Jtkgm]

Speed [Kis]

8 O [0 B @ Fwd:NECDETERAS.. <) MATLAB R2012a i guifig
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9. LITERATUR ARASTIRMASI

Projeye sunulan galismanin birebir benzeri bulunmamakla beraber hidrolik ve
gemi dinamikleri benzetimi i¢in kullanilan uygulamalar asagida sunulmustur.

Hidrolik Uygulamalari
Matlab SimHydraulics
MSC Software Easy5
Siemens LMS Imagine.Lab
BarDyne HydPneu

Gemi Dinamigi Uygulamalari
MARIN FREDYN
Bentley MaxSurf
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VII. NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI
HIDROLIK ve PNOMATIKTE YENILIKCi TASARIM ve UYGULAMALAR

SIVI YA DA GAZ GECIREN HiDROLIK/
PNOMATIK TESISATLARDA, AKTUATORLER
TARAFINDAN SURULEN AKISKANIN
SEVK HIZINI DOGRUDAN VE DOGRUSAL
OLARAK HASSAS BiCiIMDE KONTROL VE
AYARLAMADA KULLANILABILECEK BIR
DOGRUSAL AYAR VANASININ TASARIMI

BARIS ELBUKEN

baris.elbuken@alarko-carrier.com.tr
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Baris ELBUKEN

YTU Fizik Bélimiinden 2006 ve YTU Makina Miihendisligi B&limiinden 2008
yilinda mezun oldu. Lisans mezuniyetini takiben Mekanik Tasarim Mihen-
disi olarak gorev yapti. 2013 yilinda “Kapali Otoparklarda Tasit Yangininin
Sayisal Benzetimine Yonelik k-Epsilon, DES ve LES Calkanti Modellerinin Kar-
silastirilmasi” baslikl teziyle ITU Ugak ve Uzay Miihendisligi (UUM) yiiksek
lisans programini tamamladi. Yuksek lisans ¢alismalari esnasinda “Bilisim
Vadisi Fizibilitesi” projesinde ve iTU UUBF'de “Aerodinamik Olarak Stabili-
ze Edilmis Alev Tutma Diizeneklerinin Sayisal ve Deneysel incelemesi” adli
projede Proje Asistani olarak gorev aldi. Sonrasinda ITU Akiskanlar Mekani-
gi Arastirma Grubu’nda (Fluids Group of Professor Bedii Ozdemir) da Proje
Asistanhgl gorevinde bulundu ve AIRONN San. Tic. Ltd. Sti/de Ar-Ge Takim
Lideri olarak 2012 yilina kadar Aksiyel Fan ve Jetfan Grin ailesi olusturma-
ya yonelik olarak isi-akiskan ve mekanik sayisal analizler basta olmak Uzere
proje yoneticiligi yapt. Aksiyel turbomakina tasarimi haricinde proje asa-
masindaki kapali mekan mimarilerinin yangin ve havalandirma senaryolari-
nin sayisal benzetimlerini yapti ve yonetti. 2013 yilinda Alarko-Carrier Ar-Ge
Merkezi Isitma Bolimii’'nde aslen gaz ve sivi yakith brilorlere yonelik Griin
gelistirme g¢alismalari basta olmak Gzere akis kaynakli giriltl ve titresim,
dogalgaz ve sivi yakitlarda tepkimeli akis, matematiksel modelleme ve sa-
yisal benzetim alanlarinda ¢alismalarini siirdiirmektedir. 2002 yili TUBITAK
Bilimadami Yetistirme Grubu Fizik Olimpiyati Lisans Bursiyeri ve Turk Fizik
Vakfi Prof. Dr. Rauf Nasuhoglu bursiyeri olup evlidir.
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PROJENIN ADI

Sivi ya da Gaz Gegiren Hidrolik/Pnomatik Tesisatlarda, Aktliatorler Tarafindan
Surulen Akiskanin Sevk Hizini Dogrudan ve Dogrusal Olarak Hassas Bicimde
Kontrol ve Ayarlamada Kullanilabilecek Bir Dogrusal Ayar Vanasinin Tasarimi

PROJENIN AMACI
Hidrolik yada Pnomatik (HP) Tesisatlarda

e Duslk maliyetle ve hizli mekanik karar vermeye dayal (yani basit)

e Herhangi bir siire¢ esnasinda, gecen akiskan debisinin zamana bagli
degerlerinin yalnizca bir milin agisal kurs sinirlari dahilinde (projede
90° alinmistir) dondurulerek (ya da bir adim motoruyla dindurilmesi
olarak da dustnulebilir) 6lgekli olarak (dogrusal: lineer) kiglltiilmesini
saglayan (magnification)

e HP bir devrede, her bir iletim kolu Uzerine yerlestirilmesiyle elektrik
devre kuramindaki reosta elemani ile anolojik benzerlige sahip (milin
birim agi donisliyle hep ayni birimde debi kisilmasi saglayan) bir dog-
rusal ve ayarlanabilir kisma “kelebek” vanasinin tasarimini yapmak ve
basta llkemiz ve sonra da diinya endistrisinde kullaniminin saglana-
bilmesi icin uygulama bazli/sektorel tasarim kapsam, gereklilik ve ki-
sitlarinin arastirma faaliyetlerine baslangig¢ niteliginde 6nciiliik etmek.

PROJENIN KAPSAMI

Projenin kapsami dogrusal ve hizli ayarin gerekli olabilecegi herhangi bir akis-
kan iletim hattinda kullanilabilen (akiskan tipine gore ¢ap ve kisitlayici klape
fiziksel ozellikleri degisiklik gosterebilir) ve projenin amaci kisminda anlatilan
ozelliklerde bir vananin tasarim ve Uretimini yapmak, HP, dogalgaz, sthhi ve bir-
cok farkl tesisatta yerli havacilik/uzay, savunma, otomotiv, beyaz esya, HVAC,
petrol ve dogalgaz/acik deniz, gemi insa ve akla gelmeyen bircok sektérde kul-
lanimina zemin hazirlamak ve dncelikle yerli Gretim ile kendi lilkemize fayda
saglamaktr.
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PROJENIN OZETi

Bu calisma kapsaminda akisi 90° aralikta minimum ve maksimum debiler ara-
sinda dogrusal kontrol eden bir vana tasarimi kadar ayni zamanda da istenilen
sartlara uygun ve ilgili akiskan ile beklenen dogrusal ¢alismayi yapabilecek bir
vananin tasarim yontemi de gelistirilmis ve sistemlestirilmistir.

Dolayisiyla hidrolik/pndmatik uygulamalarda kullanilacak sartlar ne ise, o sart-
lara uygun dogrusal vana tasarimi yapmak mimkiin hale gelmistir. Bu ¢alisma
esasen elektronik modilasyonlu dogalgaz brilorleri icin yakit kontrol vanasi
tasarimi olarak baslamis olup elde edilen {iriin ve yontem HP uygulamalara da
genisleyen bir tayfa ve uygulamaya sahip hale gelmistir.

Bir dogalgaz bril6ri icin vana tasarim hedefi olarak tam kapalidan tam acik
konuma gelene kadar kiitlesel debide dogrusal artis hedeflenmis ve 0° konu-
mundayken istenen minimum debiyi ve tam agik konuma geldiginde de calis-
mas! planlanan maksimum yakit hacimsel debisine karsilik gelen 200 m3/h’lik
debiyi gecirmesi istenmistir. Tasarimin gelistirilmesi esnasinda kapali bir kanal
icine yerlestirilmis bir kisitlayan cisim (klape) etrafindan gecgen akis kitlesel de-
bisinin nelere bagli oldugu literatir taramasiyla incelenmis ve tasarimda “kritik
akisli [tle” anolojisi kullaniimistir.

Cismin geometrisine bagli akis katsayisinin kritik akisl lile benzetimine gére
bogulmus kitlesel debi Gzerindeki etkisi incelenerek istenilen dogrusal debi
kontrollinii saglayacak nihayi vana klape geometrisinin olusturulabilmesi igin
bir optimizasyon algoritmasi da gelistirilmis ve Excel hesaplama ortaminda ya-
zilan bir kod ile ¢cahistirilarak istenilen bicime iteratif olarak ulasiimistir.

Tasarim sonucu olarak tlkemizde yaygin olarak kullanilan ve uygulamasi iyi bi-
linen Gretim teknikleriyle, diisiik maliyetle tGretimi mimkin olan ve kare kesitli
bir serbest gecis alanina sahip, 6zel formlu kisitlayicisiyla sézkonusu vana 2”
boru tesisatina uygun bir prototip olarak Uretilmis, hem sayisal benzetimler
hem de deneysel olarak da islevi teyid edilmistir.

PROJENIN YENILIKCi YONU

Akiskan iletim hattina baglanan kiiresel, kelebek ya da siber vanalar veya bu
vanalarin kontrolliine dayali olarak tasarlanmis sistemler gecen akiskan de-
bisini, acma/kapama organinin kursuyla dogrusal kontrol edemezler. Bura-
da dogrusal kontrolden kastedilen klapeyi tutan ve dondiren milin birim aci
donusline bagl olarak gecen akiskan debisinin sabit ve birim degerde degisi-
midir. Herhangi bir diizlemsel plakadan teskil klapede, klape ici serbest gecis
kesidinin geometrisi - dikdortgen, kare, elips, daire v.b. - her ne olursa olsun,
belli bir debinin Gstlinde sese doniisen ve de kontrolsiiz akis ayrilmalariyla olu-
san yilksek donusli (vortisite) enerji araciligiyla basing kayiplari - dolayisiyla
da debi - fazladir. iki boyutlu yakinsak/iraksak liile telemesi 6zel ve optimize
edilmis bir ylizeye sahip dogrusal kisma klapesi ise bu dezavantajlar bertaraf
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edilmektedir. Fonksiyonel yapinin arkasinda Arsimed Spirali ve akisa 6zel bo-
gulma katsayisi kullanimindan elde edilen deneysel veriye dayali sayisal opti-
mizasyon bulunmaktadir. Kisici klapeyi dondiiren milin birim acisal hareketine
bagh olarak tim kursu icinde ayni birim debi degisimi (artis ya da azalis) elde
edilmektedir.

(1—yan dazlemsel ylizey, A-duvarlarla 6zel sekilli a ylzeyleri arasinda kalan darbogaz
alani, S-darbogaz genisligi, f-milin ya da klapenin referansa gore acisal konumu,
g-donis ekseni)

PROJENIN MALIYETI

Kelebek Vana Govdesi R 2” 28.00 TL
Kelebek Vana Mili 10.00 TL
Kelebek Vana Klapesi R 2” 12.00 TL

adim motoru

dogrusal
kisilma
klapesi

TOPLAM 50.00 TL

govde
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Projede yer alan 2” caph dogrusal kisma vanasinin prototip imalati icin asa-
gidaki gibi bir yan sanayi fiyatlandirmasi elde edilmistir. Asagidaki maliyetler
tekil Grln Gretimi icin alinmistir. Cok adetli bir iretim s6zkonusu oldugunda
maliyet toplami daha da diisecektir.

PROJENIN KULLANIM ALANI

Herhangi bir tahrik unsurunun kursuna bagh olarak bu kurs, ister kartezyen,
ister silindirik isterse de kiiresel koordinatlara (ya da bunlarin uygun bir kom-
binasyonuna) baglh olsun, hareket maksimum ve minimum sinirlari dahilinde
bu harekete lineer bagl bir debi kontrolii saglanamazken (6r: konvansiyonel
kelebek vanalar) bu proje kapsaminda tasarlanan vana bunu acisal hareketiyle
saglayabilmektedir.

Bu da muadillerine kiyasla ¢ok yliksek bir kolay kontrol edilebilirlik saglamakta-
dir. Ornegin bir ucagin hiz kesicilerinin ya da flaplarinin tahrik devresi iizerinde-
ki kollarda bu vananin bulundugunu distniniz. Ugagin kalkis, seyir, manevra
ya da inis slreclerinde tiim is yapan hidrolik aktUatorlerin s6zkonusu vanala-
rinda paralel (gerekirse seri de olabilir) ve dagittk konumlama, tek merkezden
mekanik tahrik ve yine ayni yerden “merkezi” kumanda saglanabilir. Bu hem
hareketlerde istenen hassasiyeti merkezi olarak ve diisiik maliyetle elde etme-
ye olanak verecek hem de daha az elektronik donanim ve daha fazla mekanik
kontrol nedeniyle sistem glivenilirliginde (reliability) artis saglayacaktir.

Benzer olarak baska herhangi bir HP devrede ister manuel isterse de elektronik
olarak kolay ayar ve tahrik sistemi tasarimi yapilmasini miimkin kilacaktir. HP
devre tasarimi yapan miihendislerin, yalnizca devrenin ilgili kolunda istenen
kisma miktarini belirlemeleri gerekir.
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PROJENIN YAPILABILIRLiGi / UYGULANABILIRLiGi

S6zkonusu proje kapsaminda anlatilan vananin iretimi konusunda bilinmeyen
veya Ustlin bir (know-how) yéntem bilgisi bulunmamaktadir. Dogrusal kisilma
klapesi ve gévde parcalari ekstriizyon trini metal alasimi ya da polimer bazli
profillerin uygun boyda kesilmesiyle ve sonrasinda da talasli imalat ydétemleriy-
le bitirme islemine tabi tutulabilecegi gibi ayni zamanda her iki parca tel ya da
dalma erozyon tezgahlarinda da retilebilir. ilk ydntem ¢ok adetli ve seri tireti-
me uygun olan yéntemdir. Diger parcalarin iretimi icinse zor ya da alisiimadik
herhangi bir ydntem bulunmamaktadir. Uretim teknolojileri, yayginhgi ya da
Uretim icin ¢alisacak insan glic Glkemizde mevcuttur.

LITERATUR ARASTIRMASI

Asagida benzer islevleri yerine getirebilmek igin olusturulmus patent 6rnekleri
(en yakin 6zellikte olanlar secilmeye calisilmistir) gortilmektedir.
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Yukaridaki 6rnekler de dahil olmak Gzere, yerli bir patent arastirma/danisman-
lik kurulusuna yaptirilan ve diinya genelinde A derecede yakinlik gosteren pa-
tentler incelendiginde asagidaki liste ortaya ¢ikmistir:

Patent No llgi Derecesi
CHN 103244704 A A
CH 104121383 A
CH 201215058 Y
CN 201487290 U
CN 2044026 U
CMN 2856745 Y
DE 3831245 A1
EP 03289914 A2
JP 11201236 A
10. JPE147334 A

h da L3 k3 =

o .
2> ¥ F FF > P >

Yukaridaki ve diinya genelinde en yakin benzerlige sahip patentlerin higbirinde
bir milin agisal hareketine dogrusal bagimli bir debi kontroll sézkonusu degil-
dir. “Dogrusal vana” kavrami literatlirde mevcut ve bilinen bir terminoloji ol-
masina karsin bu dogrusalligin yukarida ve dnceki bolimlerde ifade edildigi se-
kilde bir fonksiyona sahip tasarim ya da Gretim galismalarina rastlanmamistir.

KAYNAKCA

(1]

(2]

3]

(4]

(5]

(6]

(7]

Dogalgaz ile Calisan Briilérlerde Yakit/Hava Karisim Orani Ayarlama-
sinda Kullanilacak Bir Dogrusal Kelebek Vana Tasarimi, Elbiken B; Ka-
yabasi D D; Ata A; Alarko-Carrier Ar-Ge Merkezi, Isitma Bolim{, Geb-
ze/Kocaeli; TTMD XI. Uluslararasi Tesisat Teknolojileri Sempozyumu,
2014, istanbul.

“Perry’s Chemical Engineers’ Handbook” (7th Edition), Perry R H, Gre-
en D W, Maloney J O, 1997, Mc-Graw Hill, ISBN:1934, 0-07-049841-5.
“Isitma + Klima Teknigi El Kitabi 97/98”, Recknagel, Sprenger, Schra-
mek, TTMD Yayinlari, 2003, ISBN:975-97305-7-X.

“Boundary Layer Theory” (Seventh Edition), Schlichting H, 1979, Mc-
Graw Hill, ISBN:0-07-055334-3.

“Fundamentals of Classical Thermodynamics” (2nd Edition), Van Wylen
G J, Sonntag R E, 1978, John Wiley & Sons.

Del Toro A, “Computational Fluid Dynamics Anlaysis Of Butterfly Valve
Performance Factors”, M.Sc. Thesis, Dept.Of Mech. Eng., Utah State
University, 2012.

Wotzkowiak J, Oleskowicz-Popiel C, “Investigations Of Butterfly Cont-
rol Valve Flow Characteristics”, 01.10.2006, Foundations Of Civil And
Environmental Engineering 2006/7, ISSN:1642-9303.
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[8] Chaiworapuek W, “The Engineering Investigation Of Water Flow Past
The Butterfly Valve”, Erasmus Mundus Master Of Mechanical Enginee-
ring Memoire-Thesis, June 2007, ETSEIB, Trinity College Dublin.

DIiGER HUSUSLAR:

Bu calisma Alarko-Carrier Ar-Ge Merkezi’nde ortaya konulmus olup prototip
testleri de ayni boliime bagli bulunan Isitma Ar-Ge Laboratuvarinda gercekles-
tirilmistir.

Proje Ozeti béliimiinde anlatilan yiizey optimizasyon algoritmasi asagidaki ite-
ratif siirecle optimum ylzeye ulasmaktadir. Burada Re, vana ici Reynolds (Re)
sayisidir. Uriiniin tekniginin arkasinda yatan temel boyutsuz parametre Re ‘dir.
C, kisma klapesi etrafi akis icin akis gecirgenlik katsayisidir.

O(m3/h) — Re — C — Ql(mi.-"h} Rt Q("]mn(nlj.-’h) — R — Y,

Klape ylizey formu asagidaki algoritmayla diizeltilmektedir. Bu, sézkonusu pro-
jenin temel tali giktilari arasindadir.

@)™ = s(g)™ = A(H™) Re{a, )™
()™ = 00015 Ra®
E
H mia )y

n.n>
K

\1/

fls (e ) = [s(ey) 0, s(ax; )™ )

Ozetlenen vana ve calisma ilkesi hakkinda PT2014-00358 numarasiyla incele-
meli patent basvurusu yapilmis ve Tirk Patent Enstitlisii nezdinde incelemesi
devam etmektedir.



VII. NECDET ERASLAN PROJE YARISMASI
HIDROLIK ve PNOMATIKTE YENILIKCi TASARIM ve UYGULAMALAR

TEK MILLI ELEKTRO HIiDROSTATIK EYLEYICi
GELiSTIRILMESI VE DENETIMI

DEVELOPMENT AND CONTROL OF A SINGLE
ROD ELECTRO HYDROSTATIC ACTUATOR
(EHA)

HAKAN CALISKAN

chakan@metu.edu.tr
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Hakan Caliskan 1983, Samsun dogumludur. 2001 senesinde Samsun Anado-
lu Lisesinden mezun olmustur. Orta Dogu Teknik Universitesi Makina Mii-
hendisligi Bolim{’'nden 2006 yilinda “Lisans”, 2009 yilinda “Yiksek Lisans”
ve 2015 yilinda “Doktora” derecelerini almistir. 2006 yilinda ODTU Makina
Mihendisligi Bolimiinde arastirma gorevlisi olarak calismaya baslamistir,
2013 yilindan beri 6gretim gorevlisi olarak ME105 dersi vermektedir. Calis-
malari sistem dinamigi, denetim sistemleri tasarimi, sistem modellemesi,
benzetimi ve tanilanmasi alanlarinda yogunlasmistir. Ozel olarak elektro hid-
rostatik servo sistemler {izerine galismaktadir.
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Proje basvurusuna konu olan sistem, ODTU Makina Miihendisligi Blimiinde
doktora tezi olarak ¢alisiimistir, Ekim 2015 de basariyla sunularak bitirilmistir.

Tez Yoneticisi: Prof. Dr. Tuna Balkan

Yardimci Tez Yoneticisi: Prof. Dr. Biilent E. Platin

1. PROJENIN ADI
Tek Milli Elektro Hidrostatik Eyleyici Gelistirilmesi ve Denetimi
2. PROJENIN AMACI

Hidrolik sistemler yiiksek gli¢ gerektiren kontrol uygulamalarinin ayrilmaz bir
parcasidir, ancak geleneksel valf denetimli sistemlerin enerji verimlilikleri kis-
ma kayiplari nedeni ile oldukga dlstktir. Bu nedenle giinimizde akiskan glicii
Uzerine yapilan galismalar enerji verimliliginin arttirilmasi izerine yogunlas-
mistr.

Bu projenin ana hedefi kisma kayiplarinin tamamen giderildigi, degisken devirli
pompa denetimli bir servo hidrolik eyleyici (aktlator) gelistirmektir. Hedefle-
nen hidrostatik sistemde kullanilacak olan hidrolik eyleyici tek milli gift etkili bir
hidrolik silindirdir. Asimetrik yapidaki bu silindire giren/cikan debi miktarinin,
servo motor tahrikli, tek bir sabit deplasmanl pompa ile ayarlanmasi hedef-
lenmektedir.

Proje konusu olan tek milli elektro hidostatik aktatoriin (EHA) gelistirilmesi
dogrultusunda belirlenen alt hedefler asagida belirtilmistir:

o tek milli hidrolik silindirin yarattigi fark debisini karsilayacak hidrolik
devre tasarimi,

e pompa denetimli sistemlerde gorilen kararsizlik sorununun nedenin
belirlenmesi,

e cevap hizi yiksek ve yik degisimlerinden etkilenmesi az olan konum
denetimli servo sistem tasarlanmasi

e hidrolik eyleyicinin, pompanin, manifoldun ve elektrik motorunun en-
tegre oldugu kompakt yapida bir EHA tasarlanmasi.
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3. PROJENIN KAPSAMI

Tek milli elektro hidrostatik eyleyici (EHA) gelistirilmesi hedefi dogrultusunda
yapilan ¢alismalarin kapsami asagidaki gibidir:

e Dogrusal olmayan ve dogrusallastirilmis matematiksel sistem modeli-
nin elde edilmesi

e Numerik benzetim modellerinin olusturulmasi, dogrulanmasi
e Kararsizlik analizi, teorik ve numerik
e Deneysel test dliizenegi kurulmasi

e Mekik valfi parametrelerinin etkilerinin incelenmesi, valf makarasi ta-
sarimi

e Basitlestirilmis sistem modelinin elde edilmesi

e Model tabanli denetleyici tasarimi

e Tasarlanan denetleyicilerin gercek sistem lzerinde uygulanmasi
e Deneysel basarim testleri

4. OZET

Bu calismada tek milli eyleyiciler icin, degisken devirli pompa denetimli elekt-
ro hidrostatik bir strlcl sistemi gelistirilmistir. Tek milli hidrolik eyleyicilerin
hidrostatik sistemlerde kullaniminda sorun olusmaktadir. Bu sorunun temel
nedeni eyleyici piston ylzeylerinin asimetrik yapisi nedeni ile silindire giren ve
cikan debilerin esit olmamasidir. Mevcut durumda fark debisinin giderilmesi
icin onerilen hidrolik devre ¢oztimleri pilot kumandali ¢cek valfler veya mekik
valfi kullanmaktadir. Genel olarak bu ¢oziimlerde, sistem kararsizligi olarak
adlandirilan istenmeyen basing salinimlari olusmaktadir. Bu calismada pompa
denetimli asimetrik hidrolik eyleyicilerin kararsizlik sorunu basit bir fiziksel ¢o-
zim ile, mekik valfi makarasinin yapisinin degistirilmesiyle, giderilmistir. Ayrica
onerilen elektro hidrostatik akttiatér (EHA) sistemi icin birlesik yapida ileri ve
geri besleme bir konum denetleyicisi tasarlanmistir. Tasarlanan denetleyici ve
Onerilen valf makarasi yapisi 6nceden tasarlanmis olan bir kuvvet simulatori
test dlizeneginde deneysel olarak degerlendirilmistir.

Proje kapsaminda tanitilan EHA sistemi, ODTU Makina Miihendisligi Blimiin-
de tamamlanan doktora tezinin konusudur. Bu belgede doktora tezi kapsa-
minda yapilan g¢alismalar ve yayinlar 6zet olarak verilmis ve bir teorik sonug
sunulmamistir. Proje basvurusu kapsaminda hazirlanan bu belgede: (i) gele-
neksel hidrostatik sistemler ve literatiirde bulunan tek milli hidrostatik eyleyici
sistemleri tanitilmistr, (ii) gelistirilen EHA kisaca tanitilmis ve deneysel basarim
testleri sonuclari sunulmustur.
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5. PROJENIN YENILIKGi YONU

Mevcut durumda pazarda bulunan konum denetimli servo EHA Urinleri ¢ift
milli yapiya sahiptir, tek milli EHA lar igin ise akademik ¢alismalar mevcuttur.
Literatirde tek milli pompa denetimli sistemlerde belirli calisma bolgelerinde
kararsizlik sorunu goralduga belirtilmistir ve farkli ¢6zim onerileri sunulmus-
tur. Bu 6nerilerin bir kismi konum denetleyicisi icerisinde basing kestirimi yap-
mak ve ileri besleme kullanmaktr. Bir diger fiziksel ¢6ziim ise ek akis kontrol
valfleri kullanmak, bir i¢ denetleyici ile sistem basinglarini 6lgmek ve bu ekle-
nen valfleri acip kapatmaktr.

Bu calisma kapsaminda yapilan ¢alismalarda kararsizlik sorununun esas kay-
naginin kapali merkez konuma sahip mekik valfi oldugu teorik olarak goste-
rilmistir. Bu sorunu ortadan kaldirmak icin yeni bir mekik valfi makara yapisi
onerilmistir. Boylelikle sorun, ek komponent kullanmadan basit¢e ¢ozilmustir.
Calisma kapsaminda onerilen sistem deneysel olarak test edilerek teorik bul-
gular dogrulanmistir. Ozgiin bir mekik valfi makara yapisina ve hidrolik devre
tasarimina sahip bu sistem yeni bir Uriin olarak degerlendirilmektedir. Proje
ciktisi olarak Sekil 9’ da gosterilen prototip bir EHA Gretilmistir.

6. PROJENIN MALIYETI

EHA sisteminin gelistirilmesi icin Sekil 14’ de gosterilen bir ylik similatori test
diizenegi kurulmustur. Kuvvet denetimli yik simulatori bir yiksek lisans tezi
kapsaminda gelistirilmistir, bu nedenle bir miihendislik veya hizmet alim mali-
yeti olusmamistir. Bu kismin maliyetini servo oransal valf, hidrolik gig Unitesi,
test diizeginin mekanik yapisi olusturmaktadir.

Gelistirilecek olan EHA test sistemi yik simulatériniin karsi tarafina kurulmus-
tur, (Sekil 14’de sol taraf). Bu sistemde kullanilan servo motorun denetimi igin
motor slirlictsili, denetleyicisi, haberlesme Unitesi, glivenlik ve sarf malzeme-
lerinin bulundugu bir elektrik panosu tasarlanarak tretilmistir. Bunun disinda-
ki maliyetleri, sabit deplasmanli pompa, hidrolik akiimulatoér ve sarj (nitesi,
cesitli tiplerde mekik valfleri, hidrolik silindiri ve manifoldlar olusturmaktadir.

Proje maliyetinin 6nemli bir kismini sistemde kullanilan basing ve konum sen-
sorleri, kuvvet sensori, gercek zamanl kontrol bilgisayari ve veri toplama kart-
lari olusturmaktadir.

EHA sistemini gelistirmek icin kurulan yik simUlatorindn, EHA test sisteminin,
veri toplama ve kontrol sisteminin toplam malzeme maliyeti yaklasik 200,000
TL olarak verilebilir.

7. KULLANIM ALANLARI

EHA’lar icerdigi servo motor ve elektrik surici sistemleri nedeniyle, gelenek-
sel valf denetimli hidrolik sistemlere gore daha karmasik ve yiksek maliyetli
bir yapi olarak degerlendirilmektedir. Ancak, gelisen giic elektronigi teknolojisi
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ve ucuzlayan maliyetler ile beraber EHA'larin ilerleyen yillarda ¢ok daha yay-
ginlasacagl ve standart enddistriyel Grlinlerde kullanilacagi 6ngoérilmektedir.
GuUnUmuzde A310, F35 gibi ucaklarda EHA’lar kullanilmaktadir ve bu teknoloji
zamanla enduistriye gecis yapacaktir. Ornegin buhar tribiinlerinin vana konum
denetimi icin bir EHA Grind tanitimi yapilmistir [1].

Rudder EHA Rudder Electronic Flaperon EMA = Flapercn Electronic

Quarsty =2 Quantity =2 Quantty = 2
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Actuator (Curtss Wright)

a
Quantey = 1
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! | L |
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Sekil 1. Ugus kontrol sistemlerinde kullanilan EHA'lar, Moog

Pompa denetimli sistemlerin endistriyel uygulamalarda yayginlasmasindaki
en 6nemli faktor enerji fiyatlari ve ¢evre duyarhligidir. Ginimizde plastik en-
jeksiyon makinalari ve abkant press benzeri metal sekillendirme makinalarinda
degisken devirli pompa denetimli hidrolik sistemler mevcuttur.

Proje kapsaminda gelistirilen tek milli EHA, tek bir uygulamaya 6zel olarak de-
gil genel mihendislik uygulamalari igin gelistirilmistir. Gelistirilen triin hareket
simUlatori (steward platformu), test makinalari, robot kollari gibi bircok uygu-
lamada kullanilabilir.

8. PROJENIN YAPILABILIRLIGi/UYGULANABILIRLIGi

Proje kapsaminda gelistirilen EHA’nin bir prototipi Gretilmistir, Sekil 9. Bu EHA
sistemini olusturan temel elemanlar, elektrik motoru ve siricisi, hidrolik
pompa, akiimilator, silindir, manifold ve mekik valfidir. Ne yazik ki bu eleman-
lardan sadece hidrolik silindir ve manifold (ilkemizde Uretilebilmistir. Diger tim
elemanlar yurt disindan ithal edilmistir. Ancak ithal edilen Grlnlerin birlestiril-
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mesi ve tasarlanan denetleyici algoritmasinin motor kontrolcilisiine uygulan-
masi Ulkemizde rahatlikla yapilabilir.

EHA sisteminin en maliyetli kismi elektriksel elemanlardir. Glinimizde birgok
farkli markada servo motor ve sirici sistemi mevcuttur, bu nedenle farkl ve
uygun secenekler kullanilabilir. Sistemin kompakt bir yapida olmasini saglayan
icten kaplinli servo motor Uretici firma sayisi sinirhdir, ancak motor siricisi ve
denetleyicisini farkli bir firmadan temin etmek mimkdnddar.

Sistemde kullanilan hidrolik pompa iki ydne dénebilmesi ve basing portlarinin
yer degistirebilmesi nedeniyle 6zel olarak degerlendirilebilecek bir pompadir.
Basing ve debi dizleminin dort kadraninda calisabilen icten disli bu pompa ge-
leneksel pompalardan farkli olarak simetrik bir yapiya sahiptir. Bu nedenlerle
pompa temini konusunda firma secenekleri sinirlidir.

Fark debisini karsilanmasinda kullanilan mekik valfi ¢esitli firmalar tarafindan
Uretilmektedir. Ancak bu valflerin tamami geleneksel hidrostatik sistemler igin
Uretilmistir. Proje kapsaminda kapali merkezli bir mekik valfi alinarak makarasi
islenmistir. Onerilen makara yapisina sahip bir mekik valfi pazarda bulunma-
maktadir. Mekik valfi kabaca bir valf makarsi, merkezleme yayi ve kovandan
olusan gorece basit bir elemandir, bu nedenle yerli imkanlarla bu valf Gretile-
bilir.

9. LITERATUR ARASTIRMASI

GunlUmiuzde akiskan glicti konusunda yapilan bilimsel ¢alismalar enerji verim-
liligi Gzerine yogunlasmaktadir. Bunun en énemli nedeni geleneksel hidrolik
sistemlerde enerji kayiplarinin ¢ok fazla olmasidir. Valf denetimli bir sistemde,
teorik olarak, hidrolik glicliniin en fazla % 67’si yike aktarilabilir. Bu oran en
verimli calisma noktasinda hesaplanmaktadir, biitlin ¢calisma dizlemi disindl-
duglinde ve hidrolik glicii olusturmak icin harcanan kisma kayiplari da eklendi-
ginde bu oran ¢ok daha dustik olacaktir. Amerikan ulusal akiskan giici kurumu
(NFPA) tarafindan yaptirilan bir calismada, Ulke genelindeki hidrolik sistemle-
rinin enerji verimliliginin uygulamaya gore %6 ile %40 arasinda degistigi, orta-
lama olarak %22 oldugu bulunmustur [2]. Ulkemizde, bu sekilde bir calismaya
ve veriye ulagilamamistir, ancak ortalama verimliligin %20’ler civarinda olacagi
tahmin edilebilir.

Akiskan glici calismalarinin enerji verimliligi konusunda yogunlasmasinin bir
diger nedeni ise strekli gelismekte olan gli¢ elektronigi teknolojileridir. Gele-
neksel olarak hidrolik sistemlerin tekelinde bulunan uygulamalar, giinimizde
elektrik sirici sistemleri ile rekabet etmek durumunda kalmistir. Dlsuk ve
orta glic diizeylerinde, hidrolik sistemler dogrudan terk edilerek elektro-meka-
nik ¢ézimler sunulabilmektedir, 6rnek elektro-mekanik tahrikli hareket simu-
latorleri, Moog. Gorece yiksek glic gerektiren sistemlerde ise, bu rekabet biraz
daha azdir, bunun en dnemli nedeni mekanik aktarim sistemlerinin kisitlari ve
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artan elektrik sistem maliyetidir, 6rnegin elektro-mekanik tahrikli abkant pres-
ler bulunmakta, ancak 300 ton kuvvet kapasitesinin lizerine gegememektedir,
SAFAN. Gelismis elektrik motor ve glic elektronigi teknolojisinin, hidrolik sis-
temler ile birlesmesi ile yeni pazarlar ve endustriyel Grinler ortaya ¢ikmistir.
Ornegin Hoerbieger firmasinin e-Prax isimli abkant presinde servo motor de-
netimli hidrolik pompa ile konum denetimi yapilmaktadir. Benzer sekilde, ERXA
Electraulic, Parker Compact EHA, gibi bircok 6rnek verilebilir.

Yiksek enerji kayiplarinin bulundugu valf denetimli sistemlerden farkli olarak,
hidrostatik sistemler teorik olarak %100 enerji verimliligi sunmaktadir. Kisma
kayiplarinin olmadigi kapali devre yapisina sahip bu sistemde, hidrolik eyleyi-
cinin hareketi (genellikle hidrolik motor) bir hidrolik pompanin deplasmanin
degistirilmesi ile denetlenmektedir. Sekil 2’ de geleneksel bir hidrostatik sistem
yapisi gosterilmektedir. Bu sistemler genellikle mobil uygulamalarda ve MW
diizeylerinde gig iletim sistemlerinde kullaniimaktadir.

v F = 200 bar U1

Boost pump |

5 bar ©

L

Diesel engine—mobile

Hydrostatic
transmission

Torque T

Speed
mﬁ‘?

Electric motor—{ixed

(a) Application to a vehicle wheel drive

Sekil 2. Geleneksel hidrostatik gli¢ aktarim sistemleri

Hidrostatik sistemlerin bir diger kullanim alani ise havacilik endistrisidir. Gele-
neksel valf denetimli sistemlerin gerekliligi olan, merkezi hidrolik gii¢ linitesi,
iletim borulari ucus kontrol sistemlerinde agirlik, yer, bakim masrafi vb. gibi
sorunlara neden olmaktadir. Bu nedenle havacilik endiistrisinde “more electric
aircraft” veya “power by wire” konsepti lizerinde calismalar yogunlasmistir. Bu
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konseptin esas amaci merkezi hidrolik gii¢ tGnitesinin ortadan kaldiriimasi, bu-
nun yerine yerel sistemler kullaniimasidir. Bu nedenle, elektro-mekanik (EMA)
ve elektor-hidrolik (EHA) eyleyiciler gelistiriimektedir. Elektrik motor denetimli
bir pompanin dogrudan cift milli bir hidrolik eyleyiciye bagh oldugu EHA sis-
temleri ile ilgili calismalar eski degildir. Bu konu ile ilgili patentler 1980’li yillar-
da baslamistir, Sekil 3, [3].
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Sekil 3. Boeing, electro hidrostatik eyleyici, patent 1986

EHA’larin ugus kontrol sistemlerinde kullanimi son yillarda baslamistir. A380 ve
F35 gibi ugaklarin belirli yerlerinde yedek veya esas eyleyici olarak kullanilmak-
tadir [4]with a particular focus placed on the choice of candidate machines
and their drive topologies. Aircraft applications demand high reliability, high
availability, and high power density while aiming to reduce weight, complexity,
fuel consumption, operational costs, and environmental impact. New electric
driven systems can meet these requirements and also provide significant tech-
nical and economic improvements over conventional mechanical, hydraulic,
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or pneumatic systems. Fault-tolerant motor drives can be achieved by partiti-
oning and redundancy through the use of multichannel three-phase systems
or multiple single-phase modules. Analytical methods are adopted to compa-
re caged induction, reluctance, and PM motor technologies and their relative
merits. The analysis suggests that the dual (or triple. Ornek sistemler Sekil 4’
de verilmektedir.

F-35 horizortal tail
elecirohydrostaic actuator

F+16 JIST horizontal
tailflaperon actuzto”

Sekil 4. Moog ve Parker firmalarina ait, ucus kontrol sistemlerinde kullanilan EHA'lar

TEK MiLLi HIDROSTATIK SiISTEMLER

Bu galismanin konusu olan tek milli hidrolik silindir, geleneksel hidrostatik sis-
temlerde sorunlara neden olmaktadir. Bunun temel nedeni, asimetrik piston
alanlarinin hidrolik silindirin giris ve ¢ikis kapilarinda farkli miktarda debi olus-
turmasidir. Bu durum Sekil 5. Fark debisinin karsilanmasi, (a) pilot kumandali
cek valfi (b) kapali merkze mekik valfi cozimi’de gosterilmistir. Silindirin kovan
tarafindaki debi miktari iken mil tarafindaki debi dir. Burada , eyleyici hizini,
kovan tarafi piston alaninin, is mil tarafi piston tarafini belirtmektedir. Sekilde
gorildigi gibi kapah devre sistemde miktarda fark debisi olusmaktadir. Kapall
devre sistemde eyleyici hareketi nedeniyle olusan bu eksik/fazlalk yag miktari,
“fark debisi” olarak isimlendirilmistir.
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Sekil 5. Fark debisinin karsilanmasi, (a) pilot kumandali ¢ek valfi (b) kapali merkze
mekik valfi ¢c6zimi

Literattirde fark debisinin karsilanmasi icin degisik ¢coziimler mevcuttur, bunlar:
iki pompa kullanimi [5], [6], hidrolik trasformer kullanimi [7]controllability and
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modularity. In the field of mobile machinery, it can be a direct competitor to
the current drive line of choice, the Load Sensing system. However, the Com-
mon Pressure Rail concept was never viable because it lacked a good solution
to drive linear loads. The Innas Hydraulic Transformer was developed to be
such a solution. Recently, with the introduction of the Floating Cup displace-
ment principle, the outlooks for a competitive design of the Innas Hydraulic
Transformer have become a lot better. A Floating Cup Hydraulic Transformer
prototype may be expected on short term. Consequently, the activities on
Common Pressure Rail systems have been intensified. This paper describes
one of the aspects of the design of a Common Pressure Rail Sys- tem: the way
in which a differential cylinder can be connected to a Common Pressure Rail
through an Innas Hydraulic Transformer. Four different options are introduced
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csl-citation.json” }, 3 portlu pompa kullanimi [8], [9], olarak siralanabilir. iki
pompall ¢6zim daha 6nce ylksek lisans tezi kapsaminda tarafimca uygulan-
mistir [10]. Yiksek basarim elde edilse de sistem maliyeti ylksektir. Bu nedenle
doktora tez calismasinda fark debisinin tek bir pompa ile giderildigi sistemler
konu edilmistir. Literatlirde bulunan tek pompal hidrostatik devre ¢oziimleri
konsept olarak benzerdir. Fark debisi bir hidrolik akiimulator tarafindan cesitli
valf elemanlari Gizerinden kapali devreye gonderilmelidir, veya devreden ¢ikar-
tilmalidir. Bu ¢6ziim konsept olarak Sekil 5. Fark debisinin karsilanmasi, (a) pilot
kumandali ¢ek valfi (b) kapali merkze mekik valfi ¢cozimi’de gosterilmistir. Lite-
ratlirde esas olarak iki farkh baglanti elamani ¢6zimi bulunmaktadir: (i) pilot
kumandali ¢ek valf, (ii) icten pilot kumandali kapali merkeze mekik valfi.

“n

(i) Pilot kumandali ¢ek valf kullanimi ilk olarak Rahmfeld ve Ivantsysnova ta-
rafindan 2000’ de 6nerilmistir. Bu devre Sekil 6. Pilot kumandali ¢ek valf kul-
lanilan devre ¢6zimi, Rahmfeld’da gosterilmistir. Literatlirde bu devrenin
uygulandig bir cok makale bulunmaktadir. Ayrica Parker firmasinin tanitimini
yaptigl Compact EHA Urini temel olarak pilot kumandali ¢ek valf ¢ozimini
kullanmaktadir [11]. Ancak bu Grin agik ¢evrim uygulamalar icin gelistirilmis
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olup, kapali cevrim eyleyici konum veya hiz denetimi ile ilgili bir belge bulun-
mamaktadir.
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Sekil 6. Pilot kumandali ¢cek valf kullanilan devre ¢6ziim(, Rahmfeld

Sekil 5’de onerilen hidrolik devre ile ilgili 6nemli bir sorun 2008 yilinda be-
lirtilmistir, [12]. Bu ¢alismada belirli yikler altinda hidrolik pompanin motor
ve pompa modlari arasinda anahtarlama yaptigl, bunun istenmeyen ve onle-
nemeyen basing¢ ve hiz salinimlara neden oldugu belirtilmistir, Sekil 7. Willi-
amson and lvantsynova, [12] tarafindan bildirilen pompa modu salinimlari. Bu
durumu engellemek icin ise ileri besleme denetleyici tasarlanmistir, ancak bu
denetleyici operatoriin istek sinyalini belirli bir stire geciktirmektedir.
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Sekil 7. Williamson and lvantsynova, [12] tarafindan bildirilen pompa modu
salinimlari
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(ii) Mekik valfi kullanimi ilk olarak Hewet tarafindan bir patent basvurusunda
onerilmistir. [13]. Bu ¢6zum ile ilgili ilk bilimsel yayin ise 2012 yilinda Wang ve
Book tarafindan yapilmistir [14]. Onerilen devre ¢déziimii Sekil 8. Kapali merkez
mekik valfinin ve ek akis kontrol valflerinin kullanildigi devre ¢6ziimi, Wang ve
Book’de gosterilmistir.
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Sekil 8. Kapali merkez mekik valfinin ve ek akis kontrol valflerinin kullanildigi devre
¢6zUmu, Wang ve Book

Bu 6nerilen devre ¢6zimu ile daha 6nce 6nerilen (Sekil 6. Pilot kumandali ¢ek
valf kullanilan devre ¢6ziimii, Rahmfeld) devrede goriilen kararsizlik ve isten-
meyen basing¢ dalgalanmasi sorunu giderilmistir. Bu sorunu gidermek igin dev-
reye mekik valfinin yani sira, iki adet 2/2 akis kontrol valfi eklenmistir, bu valf-
lerin acllma ve kapanma sinyalleri bir denetleyici tarafindan sistem basinglari
geri besleme bilgisi ile belirlenmektedir. Wang bir baska ¢alismasinda teorik
olarak kararsizlik analizi yapmistir ve sisteme eklenmesi gereken 2/2 valfleri
gerekcelendirmistir [15]. Bu ¢calismasinda mekik valfini ideal anahtarlama ele-
mani gibi distinmustir, sistem denklemleri valfin iki yone tam acik oldugu du-
rumlar i¢in ¢cikarilmistir.

Pompa denetimli sistemin kararsizlik sorunu ile ilgili analiz bizim tarafimizdan
da yapilmistir ve yayinlanmistir [16]. 2015, de yayinlanan bu calismada, bahse-
dilen sistem kararsizliginin esas nedeninin kapali merkez yapisina sahip mekik
valfi oldugu belirtilmistir. Yapilan teorik analizde mekik valfi parametreleri di-
stinllmustdr. Sorunun kismi 6n-orifis acikligina sahip mekik valfi kullanilarak
basit bir sekilde ¢ozllebilecegi teorik ve deneysel olarak gosterilmistir. Kismi
merkez aciklikli mekik valfi kullanilan hidrostatik devre ile ilgili daha 6ncesinde
bir patent basvurusunda bulunulus ancak kararsizlik konusu islenmemistir [17]
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11. DIGER HUSUSLAR: GELISTIRILEN EHA’NIN KISA TANITIMI

Proje kapsamda yapilan ¢calismalar sonucunda belirlenen hedefler saglanmis
ve endustriyel Urlin olma potansiyeline sahip tek milli bir elektro hidrostatik
eyleyici sistemi tasarlanmistir. Gelistirilen sistemin prototipi Sekil 9. Calisma
kapsaminda tasarlanan prototip tek milli EHA sistemi’nde gosterilmektedir. Bu
Griin HPKON 2014’de sunulmustur.

Sekil 9. Calisma kapsaminda tasarlanan prototip tek milli EHA sistemi

-117 -



Proje ciktisi olarak iki ayri hidrolik devre tasarlanmistir ve deneysel olarak basa-
rimlari dogrulanmistir. Bunlar devreler sirasiyla Sekil 10. Kismi merkez acgiklikh
mekik valfinin kullanildigi birinci devre ¢6ziim ve Sekil 13’te gosterilmektedir.
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Sekil 10. Kismi merkez aciklikh mekik valfinin kullanildigi birinci devre ¢ozimi

Sekil 10. Kismi merkez aciklikl mekik valfinin kullanildigi birinci devre ¢6zim’da
gosterilen ilk ¢ozim ile ilgili 4 adet yayin yapilmistir, bunlar

/1/ H. Caliskan, T. Balkan, and B. E. Platin, “A Complete Analysis and A No-
vel Solution for Instability in Pump Controlled Asymmetric Actuators,”
J. Dyn. Syst. Meas. Control, vol. 137, no. September, 2015.

/2/ H. Caliskan, T. Balkan, and B. E. Platin, “A Complete Analysis for Pump
Controlled Single Rod Actuators,” 10th IFK, Dresden, Mart, 2016, Kabul
edildi sunulacak

/3/ Hakan Caliskan, Tuna Balkan, Bulent Emre Platin, Tek Pompa Denetimli
Asimeterik Hidrolik Eyleyici Sistemlerinin incelenmesi, VII. Ulusal Hid-
rolik Pnomatik Kongresi, Bildiriler Kitabi, MMO Yayin No:E/2014/627,
Sf: 359-376, istanbul/Tiirkiye, 2014

/4/ S. Demirer, T. Balkan, and H. Caliskan, “Energy efficient hydrostatic
transmission circuit for an asymmetric actuator utilizing a single 4 - qu-
adrant pump,” Patent Pub. No: W02013/112109 A1, 2013.
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Sekil 11. Olasi valf konumlari ve kritik yiik basinci bolgesinde asimptotik kararlilik

/1/

12/

siniri

numarali uluslararasi dergi makalesinde kararsizlik sorunun konu edil-
mistir. Mekik valfi makarasinin kismi acik konumda olmasini gerektiren
bir denge noktasinin kararsiz oldugu matematiksel olarak ispatlanmis-
tir. Sistem basitce ylk basinci, ve eyleyici hizi durumlari ile modellen-
mistir. Bu iki durum degiskenin olusturdugu diizlemde kritik yuk ba-
sinci bolgesi tanimlanmistir. Eger kapali merkez mekik valfi kullanilirsa
bu bolgede valf makarasinin fark debini karsilamak icin kismi olarak
acilacagl bu nedenle istenmeyen basing dalgalanmalarinin olusacagi
hem teorik hem deneysel olarak gosterilmistir. C6ziim olarak Sekil 2-2
de gosterilen kismi 6n-acikliga sahip valf makarasi dnerilmistir. Bu val-
fin kritik ylik bolgesinde belirli hizlara kadar kararli bir ¢alisma bolgesi
sundugu teorik olarak gosterilmis, deneysel ve numerik similasyonlar-
la bu ¢6ziim dogrulanmistir. Bu calisma ¢iktilari Sekil 11. Olasi valf ko-
numlari ve kritik ylik basinci bolgesinde asimptotik kararhlik siniri’'nda
Ozetlenmistir.

numarali uluslararasi konferans bildirisi, kabul edilmis ancak heniiz ya-
yinlanmamistir. Bu ¢alismada /1/ numarali yayinda yapilan kararsizlik
analizi gelistirilmistir: mekik valfi Gizerinde bulunan orifis geometrisinin
getirdigi dogrusal olmayan iliskiler eklenmis, valf dinamigi modellen-
mistir. Ayrica, dnceki calismadan farkli olarak, sadece valf makarasinin
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kismi acik olmasi durumu icin degil, olasi bitiin valf makarasi konum-
lari icin analiz yapilmistir. Bu kapsamda, ileri besleme hiz denetleyicisi
olarak da kullanilabilecek, sistemin ters kinematik modeli elde edilmis
ve numerik kararsizlik analizi programi olusturulmustur. Bu ¢alismada
eyleyici oda basinglari ile eyleyici hizi arasindaki fonksiyonun bire bir
ve Orten oldugu ancak, pilot basinci ile eyleyici hizi arasindaki fonksi-
yonun birebir olmadigi belirtilmistir. Bunun sonucu pilot basinci hiz ve
ylk basinci — hiz, diizlemlerinde, Sekil 12’de verildigi gibi gosterilmistir.
Bu calisma kapsaminda yapilan ¢ikarimlar numerik benzetim modeli ile
degerlendirilmistir.
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Sekil 12. Kararl vekarasiz denge noktalari (a) dizlemi, (b) diizlemi
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/3/ numarali yayin ulusal bildiridir, HPKON-2014’de sunulmustur, bu bildiri
/1/ numaral ¢alismanin 6zeti niteligindedir, ek olarak konum denetimi
sisteminden bahsedilmistir. Sistemin takip basariminin motor torku ve
hiz ileri beslemesi kullanilarak oldukca yiksek seviyelere cikabilecegi
teorik olarak gosterilmistir.

/4/ numarali yayin patent basvurusudur, calismanin ilk yillarinda yapilan
bu basvuruda kismi acik mekik valfi kullanilmis ancak kararsizlik gibi
sorunlar deginilmemistir.

o * Fy, Vi
— w: |
2 2l
[~
u /
7
H V
4/§' g
Lol s !
e & <

Sekil 13. Asimetrik kismi agikliga sahip mekik valfinin kullanildig ikinci devre ¢6zimi

Sekil 13. Asimetrik kismi agikliga sahip mekik valfinin kullanildigi ikinci devre
¢6ziimi’de gosterilen devre ¢ozliimu ile ilgili bir yayin yapilmamis, sadece pa-
tent basvurusunda bulunulmustur. Doktora tezinde bu sistem detaylica ince-
lenmis ve basarim testleriyle dogrulanmistir [18].

Deneysel basarim testleri sonuglari asagidaki gibidir

e Konumlama Basarimi: enkoder ¢6zunurliigiinde konumlama saglan-
mistir. Ayrica, hizdaki referans konum sinyalinin sifir hata ve sifir asim
(over shoot) ile takibi gergeklestirilmistir, Sekil 16. EHA konumlandirma
performansi, 60 mm konum, 200 mm/s hiz.

e Takip Basarimi: Sistemin bant genisligi teorik olarak ¢ok yiksek fre-
kanslara ulasmaktadir (>50Hz). Ancak deneysel diizenegin kisitlari ne-
deni ile takip basarimi 15 Hz de test edilmistir. Tasarlanan EHA 0.2 mm
genlikte siniizoidal bir sinyali genlik kaybi ve faz kaymasi olmadan takip
edebilmektedir, Sekil 17. EHA takip basarimi, 15 Hz istek konum sinyali.

e Dinamik Sertlik (Stiffnes): Deneysel olarak 10 Hz ylikleme frekansinda
20 kN/mm, 5 Hz yiikleme frekansinda 25 kN/mm olarak bulunmustur.
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Sekil 18 ve Sekil 19. Bunun disinda sisteme basamak ylk uygulanmistr.
5 kN basamak yukte 0.13 mm konum bozulmasi olmaktadir, Sekil 20.

Sistemin kapali cevrim frekans yaniti teorik olarak Sekil 21 ve Sekil 22’de gos-
terilmistir. Test dizenegi Sekil 14. Deneysel test diizenegi’de gosterilmistir. Bu
dizenek iki kissmda olusmaktadir, EHA test sistemi ve yik simulatora. Yuk si-
milatora yuksek lisans tezi kapsaminda Ulas Akova tarafindan tasarlanmistir
[19]. YUk simulatord ile EHA Gzerine kontrollU yikler uygulanmakta ve sistem
basarimi test edilmektedir.
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Sekil 14. Deneysel test diizenegi
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Sekil 15. Deneysel test diizenegi sematik gosterimi
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Konum ve takip basarimi test sonuglari
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Sekil 16. EHA konumlandirma performansi, 60 mm konum, 200 mm/s hiz
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Sekil 17. EHA takip basarimi, 15 Hz istek konum sinyali
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Bozucu etki testleric sonuglari

External Load[N]

Position Response[mm

Sekil 18. Yik degisimlerinden etkilenme testi, 10 Hz sinlizoidal dis ylk ve konum yanit
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Extemal Load EHA Chamber Pressures
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Sekil 19. Yik degisimlerinden etkilenme testi, 5Hz sintizoidal dis yiik ve konum yaniti
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External Load EHA Chamber Pressures
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Sekil 20. Yik degisimlerinden etkilenme testi, basmak yik () ve konum yanit
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Kapali gevrim sistem, teorik frekans yanitlari

Close Loop YA(S)/RY(S)
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Sekil 21. Kapali ¢cevrim sistemin Bode diyagrami, motor hizi ve torku ileri besleme
denetleyicilerinin etkileri
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Sekil 22. Dis yik degisimine karsi EHA konumun frekans yaniti
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OzZET

Bu calismada madeni yaglarin icine bir sekilde girmis olan, karisim olusturarak
emdsifiye ve ¢6zinmis halde bulunan suyun, bir glines kolektériinden elde
edilen sicak hava yardimiyla yagdan uzaklastirilmasi ele alinmistir. Once teorik
bilgiler verilmis sonra deney diizenegi ve deneyin yapilisi anlatiimistir. Madeni
yaglarin su iceriginin giderilmesi ekonomiye olumlu olarak yansiyacak ve yag-
larin tekrar degerlendirilmesini saglayacaktir.

Ekonomik degeri olan kullanilmamis ama icine nem almis madeni yaglarin su
iceriginden yenilenebilir enerji kaynaklari kullanilarak uzaklastiriimasi ve boy-
lece maddi kazang, enerjinin ekonomik olarak kullanilmasi ve g¢evreye olan
olumlu katki ¢alismanin yenilikgi yonini olusturmaktadir.

Anahtar Kelimeler: Glinesli enerjisi, ginesli hava isitici, madeni yag, emilsifiye
su, ¢6zunmus su.

1. GIiRIiS

Kullanilmamis yaglara, tasima, depolama ve kullanimi sirasinda degisik neden-
lerden dolayi bir miktar nem karisabilir. Bu nem bazi madeni yaglarda kabul
edilemez olmasina ragmen bazilarinda ise (6rnegin hidrolik yaglarda oldugu
gibi) kiicik miktarlarda nem kabul edilebilir. Nem kabul edilebilir miktarin lze-
rinde oldugunda yagin kullanimi sisteme zarar verebilir.

Ayrica yagdaki nem, viskoziteyi, filtre edilebilirligi ve yaglama 6zelligini disirdr,
kir ve bakteri olusumuna neden olur, yagdaki oksidasyonu arttirir. Bu nedenler
yagi olusturan bilesenlerin dolayisiyla yagin 6mriniin azalmasina neden olur.

Nem, yagda serbest halde ve emiilsifiye halde bulunur. Su ile emdilsifiye olmus
yaglar da kendi arasinda ikiye ayrilabilir. Birincisi mekanik emulsiyon yagidir
ki burada su, elektrik ve diger mekanik kuvvetler nedeniyle yagda tutunurlar.
Yiksek mekanik gerilim altinda su ve yag parcaciklarinin boyutlari kiictlir ve
bdylece yag ve su birbirine karisabilir. ikincisi ise, kimyasal olarak kararli yag-
lardir ki bu yaglar ylzey aktif ajanlar nedeniyle (kalsiyum ve ¢inko iceren me-
tal sabunlari 6rnek olarak verilebilir) suyla etkileserek emiilsifiye olurlar. Su ile
kontamine olmus bu yaglar renklerinin beyaz olmasiyla anlasabilirler. Serbest
haldeki su, normal oda sicakhginda bekletildiginde, yag ile ayrisir ve bu iki farkl
tabaka fiziksel olarak birbirinden ayrilabilir. Fakat emdlsifiye olmus yagin sudan
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ayrilabilmesi icin belirli sicaklikta isil islemler gerekir.

Yag icerisinde serbest ve bagl (emilsifiye) olarak mevcut olan suyun metal yor-
gunluguna olan etkisi yapilan testlerle belirlenmistir. Buna goére, 100 ppm’lik
suyun mevcudiyeti bile yorgunluga bagh 6mri %32 ile %48 arasinda azaltmak-
tadir. Endistriyel sistemlerdeki mevcut hidrolik uygulamalarinin biyik ¢cogun-
lugunda su mevcudiyeti yukarida belirtilenden ¢ok daha yiksektir [1].

Ucuz olan yercekimsel ayirmadan kompleks vakum dehidrasyonuna kadar bir-
¢cok yontem yada teknoloji suyu yagdan uzaklastiriimasinda kullaniimaktadir,
bunlar farkli teknolojiler altinda genellenebilir: yergekimsel ayirma, santrifij
ile ayirma, polimer adsorpsiyonu, vakum dehidrasyonu (vakum evaporasyon).
Yercekimsel ayirma, en ucuz yontemdir. Bu yol ile sadece serbest su ayrilabilir.
Santriflij ile ayirmada ise amag bir donme kuvveti yaratarak yagin daha agir
elementlerini ayirmaktir. Baska bir deyisle, yag ile su arasindaki yogunluk farki-
nin yiksek olmasi gerekmektedir. Tlrbin yaglar gibi diisiik viskoziteli yaglarda
daha etkilidir. Ayrica yliksek miktarda dénme kuvveti (G-kuvveti) elde etmek
icin yliksek maliyet gerekli olabilir. Santrifiij ile ayirmada ayirmanin daha iyi
olabilmesi igin sicakhgin disiik tutulmasi gereklidir. Adsorpsiyon teknigi ile
suyun uzaklastiriilmasinda adsorbent madde olarak filtre goérevi de géren po-
limerik stingerler (seltlozik bazli) kullaniimaktadir. Suyun uzaklastiriimasi bu
malzemelerin kapasiteleriyle orantilidir. Su tutma kapasitelerini arttirmak icin,
neopren, fenol formaldehit, diger sentetik recinelerle, mekanik mukavemeti
arttirmak (vibrasyon ve soklara dayanikhlk) icin degisik metallerle desteklen-
mektedir ve bu maliyeti artirici bir durumdur. Ayrica filtrasyonun derecesi akis-
kana aktarilan basing ile de ilgilidir. Daha sik malzemeden olusan filtre daha
fazla basing distisiine sebep olacaktir. Bu yontem ile sadece serbest haldeki su
ve emdlsifiye haldeki suyun bir kismi uzaklastirilabilir. En uygun proses vakum
dehidrasyon prosesidir. Yag yaklasik olarak 70°C sicakhgi gectiginde bozulmaya
baslar. Suyu yagdan uzaklastirmak icin karisimi 1 atm basincta 100°C sicaklikta
kaynatmak gerekir ama bu durumda yag kullanilamaz hale gelir. Bu nedenle
karisimi daha duslk sicakliklarda kaynatmak gerekecektir. Vakum dehidrasyon
yontemi ile 48- 54°C sicakliga kadar karisimi kaynatarak su tamamen cekilebi-
lir. Bu yontem de suyun tamamini uzaklagtirmak mimkin olabilmekle beraber
maliyetli bir yontemdir. Ayrica burada kullanilan eneriji fosil yakitlara baghdir.

Suyun uzaklastirlilmasinda kullanilan yukarida belirtilen teknolojilerdeki mali-
yet-verimlilik (su uzaklastirma) iliskisini optimum bir boyuta getirmek amaciyla
glines 1sinimindan yararlanilabilir. Glines isinlarinin yeterli oldugu boélgelerde
70°C sicakligin altindaki enerji giines kolektérlerinden elde edilebilir. Ornegin,
yaz aylarinda izmir’de kurutmada kullanilan havanin sicakhigi 60°C degerinin
Uzerinde elde edilmistir [3]. Bu durumda, akiskan ile hava arasindaki is1, kitle
ve momentum transferi belirli bir modelin ¢ikariimasinda 6nemli olacaktir. Bu
konuda yapilan ¢alismalar arasinda, glines 1sinimina maruz kalan ve egimli bir
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plakadan akan su filminin isi, kiitle ve momentum transferi iliskisi Song ve ar-
kadaslari tarafindan incelenmistir [2].

2. TEMEL ISI-KUTLE VE MOMENTUM TRANSFERiI DENKLEMLERI

Egimli bir ylizeyde akan soguk akiskan ile lzerinden gegen sicak akiskan ara-
sinda olan 1si, kiitle ve momentum transferi iliskilerine ait temel denklemler
asagida verildigi gibi olabilir [2]:

Z4+22-0
Kitle (siireklilik) denklemi: % &Y
ou ou 0 ou )
U—+v—=—1|(V+g)— |+gsiny
Momentum denklemi: OX oy oy oy

Cc ¢

pCpuZ—T+pvag—T:§{ K+ PPp )Z—T}ai(F* _F)
Enerji denklemi: X y y ro y
Egimli ylizey Uzerinde akan film tabasina ait bir sinir tabaka olusur ve denklem-
lerde yer alan u ve v (m/s) sinir tabaka icindeki x ve y yonlerindeki akiskan hiz-

laridir. € (m?/s) momentum icin eddy diflizyon katsayisi, g (m/s?) yercekimi iv-

mesi, ¥ (°) yatayla yapilan agi, P (kg/m?3) yogunluk, Co (J/kgK) ozgul 1s1, k (W/
mK) 1st iletim katsayisi, Pr Prandtl sayisi, T (K) sicaklik, F™ (W/m?) pozitif yénde-
ki 1sinim akisi ve F (W/m?2) pozitif yondeki isinim akisidir.

3. DENEYiIN AMACI VE YAPILISI
3.1. Deneyin Amaci

Bu ¢alisma, su ile karisim halinde bulunan hidrolik yaglarda, kullanilabilirlik dii-
zeyi olan, 100 ppm‘e kadar su ihtiva eden yaglarin elde edilmesini amaglamis-
tir. Diger yontemlere gére maliyeti cok diisiik ve su uzaklastirma etkinliginin
yluksek olabilecegi dislinlilen bir sistem Uzerine ¢alisilmistir. Kullanilan enerji
kaynagi yenilenebilir bir enerji olan glines enerjisidir. Ayrica diger enerji girdile-
rinden olan pompa ve fan, giines hiicresi kullanilarak galistirilabilir. Bundan do-
layi cevreye duyarli bir sistemdir ve maliyeti diisiiktiir. Bolge sartlarinda glines
kolektorlerinden elde edilen sicaklik degerleri 60-66 °C bulmaktadir. Suyun
uzaklastirilmasi icin 40—45 °C yeterli bir sicakhktir. Sistemin su uzaklastirma
verimliligine gore atik yaglarda da bu sistem uygulanabilir.

3.2. Deneyin Yapilisi

Bu c¢alismaya konu olan deneyde, kullanilmamis hidrolik yaglardaki nem ige-
riginin kabul edilebilir sinira ¢ekilmesi (100 ppm) icin gerekli sistem Sekil 1 ile
verilmistir. Bu sistem iki ayri (initeden olusmaktadir. Bunlardan biri, plakaya
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gonderilecek havanin isitildigi glines kolektori digeri ise akiskanin bir film ta-
bakasi olarak lizerinden akitildigi egimi ayarlanabilir plakadir (yag akis tablasi).
Kolektorde isitilan hava, glict ayarlanabilir bir fan yardimiyla yag akis tablasi
Uzerine Uflenecektir. Bu sicak hava, akis tablasi boyunca film tabakasi olarak
akan yag ile karsilasacaktir. Sicak havaya maruz kalan yag filtreli bir depoya
akacak ve buradan bir pompa yardimiyla ana yag deposuna gonderilecek ve bu
islem siirekli olarak tekrarlanacaktir.

SLOTLU
EGIMI AYARLANABILIR e
VAS A TABLASI DEPOSU

ISINAN
HAYANIN
YAGILE
KOLEKTGRDEN
GECECEN BULUSMAS]
HAVANIN A3
UFLENMESI SONRASI
TOPLANDISI
FILTRELI

ISINARN
HAA

Sekil 1. Gunes Enerijisi ile 1sitilan hava yardimiyla yagdan suyu uzaklastirildigi bir
sistem

Yag akis tablasinin baslangig ve bitis bolgesine sicakhiga duyarli elemanlar ko-
nularak yag filminin sicaklik farki bulunabilir. Ayrica akis tablasinin sonuna bir
anemometre yerlestirilerek kolektérden ¢ikan havanin akim hizi élgilebilir. Yag
filminin akis hizi, yag akis tablasinin egimi ayarlanarak degistirilebilir. Sicakhga
duyarh elemanlar kullanilarak yag akis tablasina giren ve ¢ikan hava akiminin
sicakligl bulunabilir. Ayrica nemdlger elemanlar yardimiyla havanin giris ve ¢i-
kis nemleri belirlenebilir.

4. SONUCLARIN DEGERLENDIRILMESi

Yagdaki su miktari psikrometrik diyagramlar kullanilarak, hava akiminin yag
akis tablasindaki sicaklik farkindan hesaplanabilecegi gibi, her bir geciste belirli
miktarda numune alinarak, Karl-Fischer yontemiyle (ASTM D 1744-83 [4] ve TS
6590 [5]) test edilerek su miktari saptanir. Bunun icin periyodik yapilan dlgiim-
lerle yagdaki su miktarinin diistisii gbzlenebilir. Ayrica hava akiminin akis rejimi
(laminer ya da tirbulansh) ve akimindan film tabakasina aktarilan isi akimi da
bulunabilir.

Kolektorden gikan sicak havanin alabildigi nem miktari psikrometrik diyagram
kullanilarak bulunmak istenirse; yag akis tablasina giren havanin bagil nemi
(¢1)' citkan havanin bagil nemi ((252), giris havasinin kuru termometre sicakhgi
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(T,,) ve cikis havasinin kuru termometre sicakhigi (T,,) bilinmesi gereklidir. Ko-
lektorde isitilan doymamis hava, i1slak bir ortam ile temasta bulunursa kuru
termometre sicakligi diserken 6zgiil nemi (W) yikselecek ve bdylece adya-
batik doyma olayi gerceklesecektir. Buradan Sekil 2 ile verilen diyagram elde
edilir.

Sekil 2'de gorildugi gibi, T, (°C) sicakliginda ve @, (%) bagil neminde akig
tablasina giren sicak havanin 6zgil nemi W, (kg su buhari/kg kuru hava) ola-
rak belirlenmistir. T , (°C) sicakliginda akis tablasini terk eden hava, adyabatik
doygunluk egrisi boyunca kesistigi noktada @, (%) bagil nemi, dolayisiyla gikan
havanin 6zgil nemi W, (kg su buhari/kg kuru hava) elde edilir. Aradaki fark
(W,-W) tablanin zerinden gecen havanin uzaklastirdigi nem miktaridir. Ayri-
ca sekilde goruldigu gibi T, (ciglenme noktasi sicakligi), giris sicakligindan (T,
daha dislik bir degere sahiptir.

)

N
\, o= @,
A\. \" / ‘NZ

Adyabatik
doygunluk
egrileri

Sicaklik—p Ten

—
S
=

Sekil 2. Sistemin psikrometrik diyagram lzerinde tanimlanmasi

5. SONUC

Yenilenebilir enerji kaynaklarini kullanabilmesi ve yaglarin atil durumda kalma-
masl nedeniyle cevreye duyarli bir prosestir. Uygulanabilirligi yiksektir. Sonug
olarak hedeflenen katkilari asagida verildigi gibi olabilir:

*  Projenin kurulum ve galistirma maliyeti ¢cok disuktdr,
*  Yenilenebilir enerji kaynaklari kullanilabilir,
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Degisik tipteki yaglara uygulanabilir,

Bu sekilde kontamine olmus kullanilmamis yaglar tekrar kazanilabilir,
Kullanimi pratik ve bakimi kolaydir,

Fazla fiziki yer kaplamaz,

Mobil (portatif tip) halde tasarlanabilir,

Disik isglci gerektirir.
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