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OZET

Ulkemizde deprem bilincini aofturmak icin dgisik zamanlarda cgtli egitim calsmalar gercekigtiren
Bogazici Universitesi, Kandilli Rasathanesi ve Depréwastirma Enstitiisii, geglimiz yil yeni bir projeyi;
Depreme Duyarlilik Gunleri Projesi'ni B&attigini duyurmgtu. Proje; oncelikle/stanbul'da olmak tizere
depremden korunma kulturd bilincini gturmay! ve surdurilebilir bir altyapr ofturmay! hedeflemektedir.
Ayni zamanda toplumsal duyarlilik, sahiplenme veigiilebilirli gi saglamak tzere gonullilik kavraminin ve
isleyisinin halkimizla paylgilmasi amaclanmaktadir.

Anahtar sozcukler: Hareket Kontrol, Deprem, Servo Motor, Simulatod, I/

1. GIRIS Istanbul'un ilcelerinde dogacak. Bu
uygulama alaninda elde edilen sonuclar
Proje’'nin dnemli bir ay&ni olusturan ve dikkate alinarak, ilerleyen surecte Ulke
Ulkemizde gercekigirilen ilk Gezici genelinde kapsamh depreme hazirlhk ve
Deprem  Simulasyon gim TIR’I bilinglendirme etkinlikleri ile Anadolu’ya
gectgimiz aylarda cakmaya balamistir. ulastirllacaktir.
Bu TIR ile gorsel ve uygulamaliggimler
ile “cocuklarin ve halkin @&tilmesi” Gercek deprem kayitlarini, tek eksende
hedeflenmektedir. Deprem TIR'I sayesinde simile etmesi istenen bu gezici deprem tiri
once cocuklar olmak Uzere vatasida icin, srdci tabanl hareket ve lojik kontrol
deprem sirasinda ne yapmalari konusunda sistemi’nin ve D@rusal Hareket ve Montaj
‘yasayarak’ @renme sansini yakala- Teknolojileri Grunlerinin uygun bir ¢6zim
yacaklar. Depreme Duyarlihk Gunleri olusturac&indan hareketle, sistem

Projesi kapsaminda yola c¢ikacak deprem tasarimina gecilngiir.
TIR'1, belirli bir takvim cercevesinde 6nce

Sekil-1. Gezici Deprem Similatoru



2. SSTEM TANITIMI

Sistem temel olarak bir odanin, yatay
eksende toplam 160 mm stroktasite
ivmeler ile hareket ettiriimesinden

Surucu tabanh
hareket loJig!

Operasyon

Ethemet

olusmaktadir. Projeyi farkh kilan, bu
odanin bir tir dorsesi iginde yer alarak,
yurdun dort bir yaninda kullanima musait
olmasidir.

Surucu tabanh
hareket lojigl
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IndraMotion MLD yiiksek kapasiteli hareket ve PLG fonksiyonianni birlestirerek verimli bir hareket lojidi sistemi olusturur.

Sekil-2. Ornek kontrol mimarileri

Odanin tahriki, Lineer Hareket ve Montaj
Teknolojileri Grdnlerinden vidali mil ve
kizaklar, Elektrikli Tahrik ve Kontroll
drtinlerinden yuksek dinamikli servo motor
ile gerceklstirilmistir. Sistemin kontro-
linde ise Elektrikli Tahrik ve Kontroli
drinlerinden  hareket kontrol sistemi
kullaniimistir. Bu sekilde servo siricusd,
hem odanin tahrik edilmesinde bir eksen

surdcusti, hem de tim  sistemin
kontroliinde bir kontrol sistemi olarak
kullaniimistir.
3. TASARIM

Bir projeyi gerceklgtirmek icin uygun
malzemelerin secimi ¢ok 6nemlidir. Bunun
icin Oncelikle tasarim kriterlerinin net

olarak belirlenmesi gereklidir. Bu kriterler
ile ihtiyacimiz olan tahrik malzemelerinin
hesabi ve secimi gercektilir.

Tasarim kriterlerine gbre servo motor ve
surlcu secimini, servo eksen tasarim
programi  “IndraSize” ile  manuel
hesaplamalar yapmadan, kolayca gercek-
lestirmek mumkindir. Tasarimin teorisini
inceleyebilmek Uzere secim icin yapilan
manuel hesaplamalagagida verilmitir.

Projeyi gerceklgtirmek icin belirlenmg
kriterler gagidaki gibi bildirilmistir.
Hareketli kitle: m = 1000 kg

Strok: d = 160 mm

Max. ivme: a = 6 mfs

Max. hiz : V = 25 m/dak
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Sekil-3. Servo eksen tasarim yazilimi

Klcuk strok ve dinamizm gereksinimleri

dolayisiyla, odanin tahrik sisteminin vidali

mil ile gerceklatiriimesi 6ngorilmigtar.

Bu tahrik sistemi igin yapilan hesaplamalar
asagida yer almaktadir.

Vinax= N x h (1)

N = max motor devri
h = vidali mil hatvesi

V... _ 25000

max

n ~ 600(

=4,16 mm (2)

Bu yaklagim ile 5 mm hatveli bir vidali mil
kullanmak ongoérular. Motor momenti igin
ise gagidaki gibi hesaplama yapilgtir.
Fmax=M X amax= 1000 x 6

= 6000 kgm/é (3)

_ FouXh 60005
~2m00C 2/71.00C

=4,77 Nm (4)

Motor maksimum momentinin yaninda
tasarimda dikkate alinmasi gereken bir
diger husus ise hareketli kutle atalet
momentinin motorun rotor atalet momen-
tine oranidir. Cok dinamik bir eksen igin
bu oranin 3 olmasina dikkat ederken,
dinamizmin ¢ok o6nemli olmagh eksen
hareketlerinde bu oranda 10 kata kadar izin
verilebilir. 10 kattan daha yuksek oranlarda
artik eksen cok yagacevap veren, §a
olarak nitelendirilen bir eksen haline
gelmis demektir. Sistemin atalet moment
hesabi igin;

h ) 5 Y
J=m] J =100Q J
2771000 2771000

= 6,4 x 10* kgm2 (5)

Dinamik bir eksen istengi icin en fazla 3
kat dyuk rotor ataletine ve de maksimum
4,77 Nm momente sahip bir servo motoru



kataloglardan secerek mekanik tasarim
tamamlanir.

4. ISTEMIN CALI SMASI

Sistem iki ayri otomatik deprem modunda
calisabilmektedir. Bunlardan ilki kontrol

panelinden girilen deprem sire ve
siddetine goOre sabit bir fay atiminda
depremin simile edilmesidir. Bgekilde

servo eksenden farkli ivmeler talep
edilerek, farkh siddetteki depremler
olusturulabilmektedir. .
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Sekil-5. Gergek deprem hiz bilgileri kayitlarinin
sisteme aktariimasi

Bir diger mod ise, gercek depremler
esnasinda olculen ve kaydedilen ivme, hiz
ve fay atimi dgerlerinin  sisteme
aktarllarak bu depremlerin gegfpee

uygun sekilde simuile edilmesidir. Bu
sekilde kullanicilar, gercek depremlerin
yarattgl hisleri tam olarak yayabilecek
ve bu tur istemedimiz ama beraber

yasamasini da kesinlikle gbenmemiz
gereken durumlara kendilerini
hazirlamalari, bu tir durumlarda c¢ok
ihtiyacimiz olacak sgukkanhhg

kazanmalari mimkun olabilecektir.

5. GERCEK DEPREM KAYITLARI

Bu modun sistemde uygulanabilmesi,
suruculerin  Gzerinde opsiyonel olarak
MMC kart okuyucusunun bulunmasi ve
IndraMotion MLD kontrol sisteminin bu

hafiza birimini  ASCIl kodlu metin
dosyalarina egim icin kullanabilmesi
sayesinde mudmkin olmaktadir.  Yani

gercek deprem kayitlari, kontrol sistemine
birer .txt uzantih metin dosyasi olarak
aktariimaktadir. Hali hazirda mevcut
bulunan  deprem  kayitlari,  kontrol
panelinden ilgili dosya ismi secilerek aktif
edilmekte, servo eksen ve deprem odasi bu
dosyalar icinde mevcut olan pozisyon, hiz
ve ivme komut dgerlerine goére hareket
ederek, daha Once gercektensarang
depremleri tekrar simile etmesi mumkin
olmaktadir.

6. SONUC

Bogazici Universitesi Kandilli Rasathanesi
ve Deprem Argtirma Enstitisi Gezici
Deprem Tiri, 2008 wyili itibari ile tim
Tarkiye’'nin  hizmetine girmy, cesitli

illerde esitim kurumlarinda  grenci-

lerimizin olasi bir depreme kardaha hazir
bir hale gelmesine hizmet etmektedir.

Elbette deprem hic kimsenin arzu
etmeyecgi bir durumdur, ama bizlere
disen depreme hazirlikli  olmak ve

depremle ygamayi @renmektir.
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