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OZET

Hidrolik Asansor sistemlerinde en sik kullanilahrii sekli “endirekt” olarak tanimlanan
tahrik seklidir ve bu sistemlerde kullanilan silindirler tiek etkili ve dalma tip (plunger)
silindirlerdir. Bu silindirin en 6nemli 6zefli basit yapisi ve yalnizca paz kisminda
sizdirmazlik ve yatak kecelerinin bulunmasidir.

Seyir mesafesinin elvergli ya da goérselfin amaclandii projelerde (6rngn panoramik
asansorlerde) tercihen halat kullanimini gerektyenedirekt sistemler uygulanmaktadir.
Bu sistemlerde dalma tip silindir kullanilabigdi gibi seyir mesafesinin ya da kuyu
Olculerinin elvermedii durumlarda zorunlu olarak teleskopik silindirlarlaniimaktadir.

Asansdrlerde kullanilan teleskopik silindirler daltip silindirlere gére hep yapisal, hem de
bakim ve gletme sartlari acisindan cok farkli ve kargna 6zelliklere sahiptirler ve bu
nedenle burada ayri bir ggha kapsaminda gerlendirilmislerdir.

GIRIS
Hidrolik asansorlerde uygulanan tahrik ya da askillerine kisaca denmek gerekirse, dnce
sistemleri direkt ve endirekt olarak 2 ana grubamasgmiz dgru olur.

Direkt sistemlerde hidrolik silindir dolaysiz ol&rtesiyici karkasa b#anir (1:1).

Endirekt sistemlerde ise asansoriin hareketi, dolaidrak ve silindirden, (genelde) celik
halatlar yardimiyla tayici karkasa aktarilarak gerceytelir (1:2). Burada ki 1:2 (bazen 2:1
olarak da tanimlanmaktadir) silindirin 1, kabinisei2 birim mesafe yol algh anlami
tasimaktadir.

Bu sistemlerle ilgili bilgi, mevcut literatiirlerdeme makalelerden alinabilir ve bu nedenle
burada ayrintilara girilmenstir.

Kabaca soOylemek gerekirse, hidrolik asansorlerdarikasekli olarak genelde endirekt
sistemlerin tercih edilmesi hem maliyetin dahaliiolmasina, hem sistemin tasarim agisindan
zorunlulyzguna (seyir mesafesinin yiksek @ly, hem de montaj safhasinda daha fazla hata
goturdr bir sistem olmasina @anmalidir. Halat, saptirma makarasi ve pétragibi ek
elemanlarin kullaniminin malzeme vsgilik maliyetini artirmasi bile burada go zaman
toplam maliyette g6z ardi edilebilecek bir etkiygdiptir.

Direkt tahrik sistemlerinde dalma tip silindirlerkullanimi montaj boyu nedeniyle yalnizca
hareket mesafesinin ve kuyu olc¢illerinin uygun olmdsrumunda madmkindir. Montaj
boyunun kisalmasi gereken durumlarda ise 2 ve 8rkati teleskopik silindirlerin kullanimi

glindeme gelmektedir.

Teleskopik silindirlerin kullanildit bu gibi durumlarda da hem tasarim hem de montaj,
isletmeye alma ve bakim safhalarinda zorunlu olatalbitgi gereksinimi dgmaktadir. Bu
calismanin amaci bu bilgilerin ve karmk bir yapiya sahip olan bu silindirlerle ilgili
deneyimlerin mimkin oldiunca sektor ¢ajanlarina aktariimasidir.
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TELESKOPIK SILINDIRLER

Teleskopik silindirler ayni anda (senkron) ya d&aamrkaya hareket eden kademelerin
olusturdugu 2 farkli yapiya sahiptirler.

Sanayide kullanilan teleskopik silindirler genelgik sayida kademenin i¢ ice gegmesi sonucu
elde edilm§ basit yapida silindirlerdir. Kullanilan pompalaa dabit debili pompalardir. Yukari
yonde hareket, cap! en biyldk olan en alt kademesdier ve bu kademenin sonlanmasiyla
birlikte bir sonraki kademe hareket etmeyesldia Bu hareket son kademeye kadar sirayla
devam eder. Her kademenin sonlanip bir sonrakiarekete ge¢cmesiyle birlikte hareket hizi da
sabit pompa debisi ve kii¢llen piston capl nederaylmaktadir. Son ve en ince kademeye
gelindiginde en yiksek hiza da gibmis olur. Sabit basin¢g nedeniyle de piston yizeyi
kiguldukge kaldirma kuvveti azalir (F = B).

Hizin deisken olgu ve kademe bitimlerindeki vuruntular nedeniyle Isilindirlerin
asansorlerde kullanimi ¢ok dzglrtlar dginda giindeme gelmez ve bu gala kapsamina da
alinmamglardir.

Asansorlerde kullanilan teleskopik silindirlerin deameleri senkron calr. Yani tim
kademelerin hareketi ayni andaslaa ve ayni anda biter. Dolayisiyla nominal hizesimde
hareket, gagl ya da yukari yonde sabit hizda gercgkleBu silindirler yeni bir bulg
olmamasina kam casu kez karmgik yapisi nedeniyle ya yetersiz kullanim alani altta ya
da yanls kullanimdan ve bakimdan kaynaklanan sorunlarigaryaasi nedeniyle bdéyle bir
calisma yapma ihtiyaci dgmustur.

KULLANIM ALANLARI

Senkron teleskopik silindirlerin kullanimi tamamtek kademeli silindirlerin boylarinin mevcut
bosluga sgmamasindan ya da gerekli shggun s&lanamamasindan kaynaklanmaktadir. Bu
durum merkezi sistemlerde s6z konusu olagildibi, sirt cantasi (Rucksack) ya da tandem (cift
silindir) sistemlerde de dundulebilir.

Merkezi sistemlerde kuyu dibinin tek kademeli din sigabilecgi 6lcide kazilamamasi, ya
da kazma masraflarinin teleskopik silindir segemden daha yiksek olmasi nedeniyle
teleskopik silindirler tercih edilir. Sirt cantaga da tandem sistemlerde ise tek kademeli
(plunger) silindir mi yoksa ¢ok kademeli teleskogikindir mi kullanilacgi, teleskopik silindir
kullanilacaksa kademe sayisi, tamamen kuyu dikgitdyi, kabin yiksekfi ve tasiyici karkas
tasarimi ile ilgilidir.
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TELESKOPIK SILINDIRLERIN ICYAPISI (Resim: 1A+1B)
Teleskopik silindirin tasarimi Resim “1A” da goghei stir.

Ici islenmis ve hassas toleransli honlagmsilindir borusu (10) iginde (14) nolu silindir hmu
ile (16) nolu pistonunu barindirir. Onun iginde (d®) nolu silindir borusu ve (21) nolu piston
yerlestirilmi stir. (19) nolu silindir borusu icinde de son olaf2&) nolu plunger mili yer alir.
(16) ve (21) nolu pistonlara sizdirmazlik kecesilegiriimesine kagin (24) nolu plunger
milinde yalnizca milin silindir dina c¢ikmasini engelleyen emniyet amacl bir fat(#3)
ongoralmigtar.

CALI SMA PRENSIBi

3 kademeli teleskopik silindirin ¢ikihareketi icin pompalanan §a16) nolu pistonun alt
ylzeyine etki eder ve (14) nolu silindir borusurawdkete gecirir. Bu hareket (17) nolu hacimde
bulunan yg&in (28) nolu deliklerden (29) nolu hacme gecmesiaden olur. Bu hacme gecen
yag ayni anda (21) nolu pistonun alt ylzeyine etkirekebuna bgli (19) nolu silindir
borusunun hareket etmesinigka. Gene ayni anda (22) nolu hacimde bulunah (8) nolu
deliklerden gecerek (31) nolu hacmesulave plunger milini kaldirmaya kkr. Yani en alt
kademenin hareketiyle birlikte gér kademeler de seri glanti prensibiyle ayni anda hareket
etmeye bglar.

Asagl yonde de ayni hareketin tersggair. (13) nolu hacimdeki gada tanka geri doner.

Birbirleriyle direkt ba&lantili olan hacimlerin [(17) ile (29) ve (22) il§31)] it olmasi
durumunda tim kademelerin ayni anda ve ayni migtaeket etmeleri g&nir. Bu tabii ki
pratikte ¢c@gu zaman mumkiin olmayabilir. Nedeni de bu hacimlgaratilmasinda kullanmak
zorunda kaldiimiz standart boru ve kece Olculeridir. Cember ylerén dis caplarini piston, ic
caplarini ise mil kecelerinin caplari belirler. Bedenle kademelerin stroklarinda az da olsa
farkhliklar olabilir ama bu yine de senkronize dleette etkin bir sikinti yaratmaz. Kigik
miktarda senkronizasyon farklari segilen yedekkstrianyesinde etkisiz hale getirilir.
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RESIM B

3 kademeli senkranize teleskepik silindir
3 stages synchronized ftelescopic cylinder
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YEDEK STROKLARIN BEL IRLENMESI (Resim 2A+2B)

Sorunsuz bir sletme sglanmasi icin teleskopik silindirlerde bazi konulaaaami 6nem
verilmelidir. Tek kademeli silindirlere kiyasla,pglam yedek strokun alt ve Ust yedek stroklara
ayristirimasi belli kurallar gergevesinde yapilmazgatmede sorunlarin yanabilmesi olasidir.

Isletmede kademeler arasinda zamanla dengesizlikierso kaginiimazdir. Bunun nedenlerinin
basinda i¢ kecelerdeki of@mn ginmalardir. Ayrica kece ve metal ylzeyi arasindaki
surtinmelerde de daha ¢coje@ harekette hacimler arasinda az miktardatyansferi meydana
gelebilir.

Dis kecelerde meydana gelebileceinana ve buna l@ yag kacaklari, kontrol edilebilir
duzeyde kaldy sirece kademeler arasinda 6énemli bir denggsinéden olmaz.

Kademelerdeki dengesizliklerin artmasiyla birlikbazi kademelerin yukari yonde gdr
kademeden ya da kademelerden daha 6nce c¢cikmasawnsda son kata ylmadan 6nce o
kademenin strokunun sonlanmasi ve sistemin kilitlesi olasilgina kagl bu tir tahrik
sistemlerinde silindirin strokuna bir miktar yedskok eklenmesi gerekmektedir.

Asagl yonde ise piston altlarina yegleilen ¢ek valfler sayesinde, ghrlerinden dnce kapanan
kademenin blnyesindeki §a bir alt kademeye gegi ve bu sekilde kademeler arasi
dengesizigin giderilmesi sglanmaktadir. Bunun gerceklmesinin asansoriin en alt dgaa
gelmesiyle olasi oldiu disunalirse, asansorin belli zaman araliklarinda eduagza gitmesi
elektrik kumandasiyla gianmalidir (EN 81.2'ye gbére en fazla 15 dakikad. bi

Secilmesi gereken yedek strok miktarlariyla ilgilarak mevcut standartlarda heniiz yeterli
yonlendirme yapilmargtir ve bu konuda @rlikli olarak tretici firmalarin onerilerini dikke
almak ve de edinilen tecriibelerden yararlanmakkpee&tedir.

Onerilen dgerler artirilabilir ya da zorunlu durumlarda bddli minimuma kadar azaltilabilir.
Ancak azaltilmasi durumunda toplam yedek strokuesdmleri ile ilgili olusturulan formule
uyulmasisarttir. Baka bir deyimle, seyir mesafesi Ol¢usinin herhanginedenle artmasi
durumunda (belli bir sinir ¢cercevesinde) azalanvaltist yedek stroklar eldeki formule gére
yeniden hesaplanmalidir. Son kat yuksghkin yeterli olmasi durumunda ve de seyir
mesafesinin artma olagilivarsa, yedek strokun bir miktar daha fazla segdinpratikte tavsiye
edilmektedir.

YEDEK STROKLAR

Tanimlamalar:

FH = Asanso6r Seyir mesafesi

RH = Yedek strok = topl.alt yedek strok + topl.ustlek strok = UFG + OFG
GH = Toplam silindir stroku

UUF = Tampona temas mesafesi (Tamposiugo)

PH = Tampon stroku

US = alt emniyet payi

UUFG = Toplam alt yedek strok = UUF + PH + US
OS = Ust emniyet pay!

OUFG2 = Toplam (st yedek strok (2 kademeli teindit)
OUFG3 = Toplam (st yedek strok (3 kademeli teingit)
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2 kademeli teleskopik silindirler igin:

UUFG2 =

GH-FH-0S

2

OUFG2 = UUFG + OS

3 kademeli teleskopik silindirler igin:

UUFG3 =

OUFG2 =

GH-FH-0S
3
UUFG 2 + OS

Onerilen alt ve ust yedek strokgbeleri:

2 kademeli 3 kademeli
Kisa adi Aciklama teleskopik teleskopik
silindirler silindirler
UUF | Tampon temas mesafesi (tampoilogu) 60 mm 60 mm
PH Tampon stroku 60 mm 60 mm
us Alt emniyet payi 30 mm 30 mm
UUFG | Alt yedek strok toplam 150 mm 150 mm
OUF | Yukari kagma mesafesi 90 mm 210 mm
Silindir i¢i yastiklama mesafesi 60 mm 90 mm
OS | Ust emniyet payi 50 mm 50 mm
OUFG | Ust yedek strok toplam 200 mm 350 mm
RH Toplam yedek strok 350 mm 500 mm
Onerilen bu dgerlerin dikkate alinmamasislétmede

olabilir.
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Asagida kavram kasikligina kagl daha gesiaciklamalar yapilngtir

11

Kisa adi Ek Aciklamalar
UUE Alt durak kotunda duran asansodr kabininin, tampt@maas etmesi icinsagl
yonde gereken hareket mesafesi
Yiksuz konumdayken maksimum yukle yiklenen tampagiigma miktari.
PH Bu 0Ol¢i genelde dretici bilgilerinden yararlanarbglirlenir ve Vulkolan
tamponlarda genelde toplam yuksgkli2/3 oranindadir.
US Tampon maksimum yukte ve tam srkis haldeyken silindirin gag1 yonde
kalan stroku.
UUEG Kabin en alt kat seviyesindeyken silindirigag yonde kalan stroku ve ayn
zamanda (UUF + PH + US)
- Yukari kagma mesafesi.Son kat kotunda duran asakeddininin, emniyet
OUF . o :
pay! hari¢ yukari yapabilegehareket mesafesi
Silindir i¢i yastiklama mesafesi: kademe bitimleién yukar ve ggi yonde,
tam hizin zorunlu olarak sénimlepdimesafe. Beher kademe icin 30 mim
uygun goérilmektedir.
0s Yukari kagma mesafesinden sonra silindirde kalastrelk.
OUEG Kabin son kat seviyesindeyken silindirde kalan aoplyukari yon stroku v
ayni zamanda (OUF + OS)
RH Toplam yedek strok (UUFG +OUFG) veya (FH — GH)
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RESIM 2B
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SISTEM BASINGLARI (Resim 3)

Teleskopik silindirlerde c¢ok farkli basingshileri meydana gelmektedir. Farkli odalardaki
basinclar dletme durumuna gére de cok farkligdelere sahip olabilmektedirler. Burada 3
kademeli bir teleskopik silindir farklglietmesartlarinda dgerlendirilmistir.

1. Sistem tam yukte ve 3 kademeden hi¢ biri sona dagams durumda (Resim 3):

2. Kabin bg, en kicik kademe sona dayagirdurumda, en buylk piston hacmindeki
basing, emniyet ventili ayar dizeyinde (pstat.mbx¥) (Resim 4)

3. Silindir tamamen vyikstuz (montaj safhasinda, kab)nsen kicik kademe sona
dayanmg durumda, en blyuk piston hacmindeki basing, enigetili ayari diizeyinde
(Resim 4)

1)’e gore silindirin dgisik odalarinda olgan basinglarsggidaki formullere gére hesaplanabilir.
Burada gorulega gibi yluzeylere etki eden kuvvetler her kademeyiglikte katlanarak
artmaktadir.

BF+Q+n+2m+mjg
Ps = bar,
A

ps: En bytk kademe haznesi statik basinci
[2(F+Q+n)+m]g

P = bar
A
p.: Orta kademe haznesi statik basinci
(F+Q+mg
p. = bar
A

p:.: En ince kademe haznesi statik basinci
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RESIM 3
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2) de kucuk piston sona dayagrdurumda (Resim 4) ve ortanca pistonla tek paahgireket
ediyor. Kabin be durumda.

3) te kuguk piston sona dayarsndurumda (Resim 4) ve ortanca pistonla tek pargargireket
ediyor. Sistem montaj safhasinda, karkas ve kabimih monte edilmemi Boyle bir durum,
yani silindirin tamamen yuksiz cstirildigi ve maksimum basincin emniyet valfinin
ayarlandgl 1.4 katina ¢ikgiinin varsayildii durumdur ve en kritik durum olarak hesaplanmasi
gereklidir. Bu noktaya EN 81.2'nin 12.2.1.1.2 masidde dipnot 8) olarak da dikkat
cekilmistir. Sekilden de anlalacasl gibi kiclk pistona gelen yiklerin ppasincini dgiirtict
etkisi vardir ve ince kademenin ytiksiz olmasi veasdayanny olmasi durumunda da; p
basinci p basincinin 7 katindan fazlasina cikabilmekteduraBa genel hesaplama yapmak
mumkan dgildir. “m” agirhklarinin stroka, caplara ve et kalinliklarinérg degisken olmasi
nedeniyle sistemin gecerli verilere uygun hesapksirgerekmektedir.

Kiguk pistonun sona dayanmasi durumunda sistemktetsrak kilitlenir. Elimizdeki p3
basinci baz alarak p'yi, p’> basincini da baz alarak ipbasincini hesaplayabiliriz. Bu
hesaplarda F ve ngaliklari ters yonde ve basinci gdiiticl etkiye sahiptirler.

A p's— (Frm+my+mg)
p2= bar

ve

p1= bar

115



RESIM 4
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SENKRONiIZASYONDA BOZULMA ORNEKLER I (Resim 5)
A) Kiuguk kademe sona dayaryndiger 2 kademe serbest

En Ust hacim basinci ghrlerinden daha yiksek olgiw icin bu durum mantiksiz gorinebilir.
Normalsartlarda sizinti olacaksa bunun daha yiiksek basaiu@a olan en Ust hazneden bir alt
hazneye dgru olmasi gerekirdi. Bunun ters yonde olmasininkikaciklamasi olabilir. O da,
eger silindirin dolumu sirasinda veya montajda deizgbs durum olgmamegsa, y&in disik
basinch bir bolgeden daha yiiksek basincli bir dyg gidebilmesi ancakekil 2 de de
goruldigu gibi sizdirmazlik kecesinin yapisindan kaynaklaktadir. Yani silindirin kapanmasi
hareketinde i¢ ylizeye temas halinde olan bir mikégrkecenin pahli yapisindan faydalanarak
yuksek basingl tst bolgeye sirtklenmektedir.

Bu hacimde olgan fazla y§ daha 6nce de anlatifgigibi diger kademelerin piston tabanlarina
entegre edilmi cekvalfler yoluyla dier bolimlere geri gonderilir. Ber kademelerden daha

fazla dsari cikan ince kademe, inhareketinde gier kademelerin daha 6nce oturmasiyla ve
buna bl olarak cekvalflerin acilmasiyla birlikte fazlagmn bir alt hacme transferi sayesinde
yeniden daha uygun pozisyona getirilir. Bu normddtime sartlarinda olmamasi gereken bir

durumdur ve yalnizca mecburi bir dizeltme hareketilam dizeltme yalnizca asansoérin
tampon Uzerine oturmasi durumunda gerg@kleBu gercekten yola cikarak 2 kademeli

teleskopik silindirlerde st yedek seyir en az yatlek seyir ve buna ek olarak da 50 mm
emniyet pay! eklenerek belirlengtir.

3 kademelilerde ise st yedek seyir alt yedek me@rikati artt 50 mm emniyet payindan
olusmaktadir.

Alt yedek seyir ya da toplam alt yedek strok, kabitampona oturuncaya kadar olan mesafe
degil silindirin kapanmasina kadar icinde kalan yedekk miktaridir.

3 kademeli teleskopik silindirlerde st yedek seyiktarinin daha fazla secilme zorunigiy
kabin Gstl emniyet Btugu da dikkate alinginda son kat yikseljinde sikinti yganmasina
neden olabilir.

B) Kicuk kademeningagida kalmasi, gier kademelerin sonlanmasi:
e Budurumya i¢ kegelerde ya da ¢ekvalflerdesatubir sizintiyasiaret eder.

* Basincin daha yiksek olgiu Gst kademeden bir alt kademeye bir miktag yransferi
gerceklgebilir. Burada da 2 farkh durum s6z konusu olabili

B1) ince kademe bir miktarsagida kalir, orta kademe tam agcilir, en alt kadenrenabyerini
korur,

B2) ince ve orta kademe bir miktagagida kalir, en alt kademe tam acilir.
Bu farkli durumlar farkli i¢c kecelerdeki sizdirmedan kaynaklanmaktadir.

B sikkindaki olumsuzluklar Asikkina gore daha rahatsiz edici boyutlarasatbélir. Clnki
kademe stroklari arasinda ghim farklar asansoriin cghadgl sirelerde de olmmaya ve
¢cogalmaya devam eder ve yikin belli bir seviyeyi gesimdurumunda (ki bu durumda
cekvalfler Uzerinden yatransferi de imkansiz hale gelir) sistemin yuk@mde bloke olmasina
kadar ilerleyebilir.

2 alt kademenin sonlanmasi durumunda, haznelerekinglar emniyet ventilinin ayar
basincindan daha giklerse, cekvalflerden bir Ust kademeyeg ygecki salanabilir ve
asansorin yukari yénde hareketi dglaams olur.
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MONTAJ VE ISLETMEYE ALMA

2 kademeli teleskopik silindirlerde 2. kademenirkaBemelilerde ise 2. ve 3. kademelerin hem
bogaz kisminda hem de pistonda yataklanmasi, sistaima dijit bir duruma getirmektedir ve
dalma tip silindirlerdeki afilagelmi esneklik burada yoktur. Bu nedenle yatay ve dikey
eksenlerin son derece hassas ayarlanmasi, ilerginafgilecek olumsuzluklarin da 6nlne
gecmi olacaktir.

Daha 6nce de belirtildi gibi alt ve Ust yedek stroklarin miktari ve ordw tip silindirlerde
dalma tip silindirlere gore ¢cok daha fazla 6nem@pa ve montaj safhasinda mutlaka kontrol
edilmelidir.

Mimari Olcilerdeki olasi sapmalar saptanarak geréktumda silindirsasesinde veya kabin
baglantisinda dgisikli ge ya da dizeltmeye gidilmelidir.

SiLiNDiR DOLUM YA Gl

Teleskopik Silindirlerde senkron ¢cghhay! s&lamak amaciyla, kullanilan i¢ kecelerin strtinme
kuvvetlerinin artmasina neden olmamasi igin sitimdkapali devre ¢alan boliminde kaydirici
ozelligi yuksek olan farkh bir hidrolik y& kullaniimaktadir. Bu ya& hidrolikte sik¢a goérilen
stick/slip (tutma/kayma) etkisini yok etmeyi amamkktadir. Silindirler teslimattan Once
fabrika montajinda bu 0Ozel gaile doldurulmaktadir ve herhangi bir nedenle siirm
demontaji durumunda ve yeniden montajinda bu @eeliahip olan bir yan da yeniden
doldurulmasi gerekmektedir. Klasik hidrolidétme yginin kullaniimasi durumunda stick/slip
etkisi ve buna b#i olarak seyir suresince 0zellikle desdéild hizlarda titrgimler ve ultular
kacinilmazdir. Bu olumsuz durumun giderilmesi anéalyganlgl artirici katki ydglari ile
mumkun olabilmektedir.

HIDROL K YA GIN SIKI SABIiLMESi VE HiDROL iK ASANSORLERDE ETK iSi

Bir akiskanin hacmini d@stirebilme 6zellgine “siksabilme” denir. Sivilar genelde ve pratik
olarak sikgamayan akkan olarak kabul edilirler. Gergekte ise sivilar sllsabilirler; ancak
cok dizuk bir siksma 6zellgine sahiptirler. Buna kamn 6zellikle hidrolik asansérlerde énemli
etkilere ve sonuclara neden olabilmektedir.

Bir akiskanin sikgabilme 6zellgi “elastiklik katsayisi” ile belirlenir ve simgesiE” dir
(Hacimsel silgma moduli olarak da tanimlanmaktadir).

Ap

AVIV

Burada ‘Ap” fark basing, AV” hacim farki, “V” ise balangi¢c hacmidir. “E” basin¢ boyutunda
ve birimindedir, yani Pa (Paskal = Nipile 6lgulir. Tanimdaki “-* §areti basing dgsmesiyle
hacim dgismesinin ters yonde gsligini anlatir.

Basin¢ artarsaAp>0) hacim kucullir AV 0) veya basing azalirsa hacim buydr. Hidrolik
asansorde yiklemelerde kabiniga@ cOkmesi veya b@ltmada kattan yukari kagmasi bu
sebeptendir.

Hidrolik asansorlerde de gm elastiklik katsayisini bildikten sonra sikia ve tekrar genjene
miktarlarini hesaplamak mumkundir, ancagigabzgul &irligina, sicakigina ve viskozitesine
gore bu katsayi dgsiklik gostermektedir. Hesaplanan miktarlar ancaklgadirici 6zellge
sahiptir ve kesin dl¢t olarak kabul edilmemelidir.

Pratikte yapilan uygulama, deneylerle her silirtgime gore bir yay sabiti “C” belirlemektir.
Sikisma miktari “S” bu yolla basit bigekilde belirlenebilir. Bu formul yay hesaplamalatanda
kullanilan tanidik bir formuldr.
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S = C: Toplam strok (1) - YUk (F).

Toplam strok olarak asansor seyir mesafesi, toplaik olarak taima kapasitesi (1:2
sistemlerde 2 kat) alinir (1:2 sistemlerde ayriadat esnemesi de hesaba katiimalidir).
Maksimum ve en olumsuz sgkna miktari, hacmin ve strokun da maksimumastuia son
durakta meydana gelmektedir ve dikkate alinmasakgar dgerdir.

Tek kademeli (dalma/plunger) silindirlerin aksiredeskopik silindirlerde sikma miktarinin
hesaplanmasi daha farklidir. Burada 6nce her kademndi baina, daha sonra da toplam
sikisma hesaplanmalidir. Kademelerdeki farkli basing@ddasmanin da farkli miktarlarda
olmasina neden olur.

Ayni zamanda orta ve alt kademenin griasi, bir st kademenin de, srkaya ek olarak ayni
oranda ¢okmesine neden olgealan, sikima miktarlari en st kademe igin 1, orta kadenme ici
2, alt kademe icin ise 3 katl hesaplanir. Teledkspindirlerde ¢c@u kez olgands! bir durum
olarak dgerlendirilen bu rolatif buyldk sikma miktari da bu silindirlerin  yapisindan
kaynaklanmaktadir ve tasarim dncesi mutlakgedendirilmelidir.

Sonucta elde edilen gerin ¢cok da hassas olmasi gerekrederceginden yola ¢ikarak her bir
silindir tipi icin bir yay sabitinin belirlenmesievilk ve son durakta tam yiikte meydana gelen
sikismanin hesaplanmasi dahgdobir yéntemi olacaktir.
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