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Bu caligmada, traktor arkasina dogrudan monte edilebilecek, yiiksekligi
ayarlanabilir ¢eki aparati tasarimi ve gelistirilmesi amaglanmistir. Boylelikle
traktor seyir halinde durdurulmadan, tarim rémorku ¢eki oku, kabin igerisinden
yukar1 asag1 konumlandirilarak, egim yukar1 seyir halinde, traktdr agirlik
merkezinin traktor arka akslara yoneltilmesi hedeflenmistir. Ayn1 zamanda ¢arpma
etkili fren tertibatli tarim romorklarinda, egim asag1 seyir halinde, frenleme sistemi
devreye alinarak kontrollii bir ulasim saglanacaktir.

Bu hedef dogrultusunda aparatin tasarim parametreleri belirlenmis ve
tasarimi yapilmustir. Tasarim i¢in Solidworks 2021 programindan yararlanilmistir.
Tasarimdan sonra imal edilen aparat, standart bir traktére monte edilerek iki
dingilli bir tarim romorkun ile denenmistir.

Ceki demirinin, kabin igerisinden, traktdr seyir halinde durdurulmadan,
ceki oku traktdriin agirlik merkezine ve frenleme mekanizmasma etki edecek
yiikseklige getirebildigi saptanmistir. Ceki oku yukar1 konumda traktor yiik transfer
noktasina yiiksekligi 7,5 cm olarak bulunmustur. Ceki oku asagi konumda traktor
yiik transferi noktasmnin 21 c¢m asagisinda ve g¢eki okunun ilerleme yOniine agisi
7,5° olarak belirlenmistir.

Sonug olarak, gelistirilen aparatin, uygulamada traktdriin boyut 6zellikleri
g6z Oniine aliarak tasarim iizerinde yapilacak kiigiik diizenlemelerle kolaylikla
kullanabilecegi belirlenmistir.

Anahtar Kelimele: Traktor Ceki Demiri, Ceki Demiri Yiiksekligi, Tasarim
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In this study, it was aimed to design and manufacture can be mounted
directly, height adjustable drawbar. Thus, before the tractor is stopped in cruising
the agricultural trailer hitch check, positioned up and down from the cabin, up the
cruising, aiming to direct the tractor center of gravity towards the tractor rear axles.

The design parameters of the apparatus have been set and designed fort his
goal. Solidworks 2021 program has been leveraged for design. The apparatus,
manufactured after design, was traialled with a two-axle agricultural trailer,
mounted on a standart tractor.

It has been determined that the drawbar can be brought to a height that will
affect the tractor’s center of gravity and braking mechanism, without stopping the
tractor while driving. The height of the tractor load transfer point was found to be
7,5 cm in the up position of the drawbar. The drawbar is 21 cm below the load
transfer point of the tractor in the down position and the angle of the drawbar to the
forward direction is 7,5°.

As a result, it has been determined that the developed apparatus can easily
be used with small adjustments to the design, considering the size properties of the
tractor in the application.

Keywords: Tractor Drawbar, Drawbar Height, Desing
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GENISLETILMIS OZET

Tarimsal iretimde, tasima islemi genis bir uygulama alanina sahiptir.
Tagima islemi, tarimsal islemlerde genel olarak traktdr ve romork kullanilarak
gergeklestirilir. Tarim alanlarinda, is kazalarmin %60°1 tagima iglemi sirasinda
egimli arazilerde meydana gelmektedir.(Tarim Makinalar1 Bilimi Dergisi,2019)
Kazalarin nedenleri arastirildiginda, tarim arabasinin seyir halinde kontrol
kaybindan dolay1 ve 6zellikle egimli arazilerde devrilmelerden meydana geldigi
goriilmektedir. Yiiklii tarim arabalar1 asagi seyirde traktore, egim yoniinde etki
etmekte ve bu durumda traktoriin kontroliinii zorlastirmaktadir. Bu durumda,
carpmali fren sistemli tarim rémorklarinda, sistemi devreye alabilmek icin traktor
durdurulmaktadir. Egim yukar1 seyir halinde ise traktor, 6zellikle iki dingilli tarim
romorkunun agirhgindan etkilenmekte ve traktor arka tekerleklerin zemin
tutunmasi azalmaktadir. Tarimsal isletmeler, tekerleklerin zemin tutunmasini
arttirmak i¢in gelistirdikleri ve kullandiklar1 aparat ve yontemler vardir. Gelistirilen
aparat ve yontemlerin genel amaci traktor agirlik merkezinin, traktor arka akslarina
yoneltilerek, arka tekerleklerin zemin tutunmasini arttirmaktir. Zemin tutunmasi
artan traktoriin ¢eki gilicii artar ve egim yukarn seyir kolaylasir. Tarimsal
isletmelerin bu islemi kolaylastirmak igin kullandiklart genel yontem, tarim
romorkunun ¢eki okunu, traktoriin ii¢ nokta aski sisteminden destek almalari ya da
baglamalaridir. Ancak, ii¢ nokta aski sisteminin kollarinin traktor arka aksina olan
uzakligi, ¢ceki demirinin uzakligindan fazla oldugundan, iglem esnasinda traktér 6n
tekerleklerinin yer ile baglantis1 kesilir ve traktor kontrolii kaybolur. Traktdr ve
romork devrilmelerinin %59 bu sirada meydana gelmektedir. .(Tarim Makinalari
Bilimi Dergisi,2019). Gelistirilen yontemler ayni zamanda traktér ve romork
arasinda manevra kabiliyetini azalttigi ve uzun mesafeli ulagimlarda traktoriin
kontorliinii zorlastirdig: i¢in tarimsal igletmeler tarafindan tercih edilmezler.

Bu caligmada, traktor arkasina dogrudan monte edilebilecek, yiiksekligi

ayarlanabilir ¢eki demiri tasarimi ve imalati amaglanmistir. Boylelikle traktor seyir
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halinde durdurulmadan, tarim romorku g¢eki oku, kabin igerisinden yukari asagi
konumlandirilarak, egim yukar seyir halinde, traktor agirlik merkezini traktor arka
akslara yoneltilmesi hedeflenmistir. Ayn1 zamanda carpma etkili fren tertibath
tarim rOmorklarinda, egim asagi seyir halinde, frenleme sistemi devreye alinarak
kontrollii bir ulasim saglanmasi amaglanmigtir.

Bu hedef dogrultusunda ¢eki demirinin tasarim parametreleri belirlenmis
ve tasarimi ¢izimleri yapilmistir. Tasarim i¢in SolidWorks 2021 programindan
yararlanilmigtir. Tasarimdan sonra imal edilen ¢eki demiri, standart bir traktore
monte edilerek calismasi gdzlemlenmistir. Iki dingilli bir tarim rémorkun
parametreleri ile karsilastirilmistir.

Sistemin ¢aligma prensibi, traktore baglanan tarim romorku ceki okunu,
traktdr seyir halinde iken kabin igerisinden yukar1 asagr konumlandirmasini
saglamaktir. Traktor, egim yukari seyir halinde iken ¢eki oku yukari konuma
getirilerek, traktor agirlik merkezi arka akslara yoneltilerek, traktoriin zemin
tutunmasini  arttirmaktir. Egim asag1 seyir halinde ise ¢eki okunu asagi
konumlandirarak, carpma etkili frenleme sistemi devreye alinmasi saglanmaktadir.
Bu islemler traktér durdurulmadan, kabin igerisinden yapilabilmektedir. Ceki
demiri, traktore monte edilebilmesi igin bir sase, sase igerisinde ¢eki oku baglantisi
yapilan ve konumlandirilmasini saglayan bir kizak, kizag: hareket ettiren iki adet
pistonlardan olugmaktadir.

Yapilan denemeler sonucu ¢eki demirinin, kabin icerisinden, traktor seyir
halinde durdurulmadan, c¢eki oku traktoriin agirlik merkezine ve frenleme
mekanizmasina etki edecek yiikseklige getirilebildigi goriilmiistiir. Ceki oku yukari
konumda traktdr yiik transfer noktasina yiiksekligi 7,5 ¢cm olarak bulunmustur.
Ceki oku asag1 konumda traktor yiik transferi noktasinin 21 cm agagisinda ve geki
okunun ilerleme yoniine agis1 7,5° belirlenmistir.

Sonu¢ olarak, tasarimi ve imalati gergeklestirilen ¢eki demirinin,
uygulamada kullanilacagi traktoriin boyut 6zellikleri gbz Oniine alinarak tasarim
tizerinde yapilacak  kiicilk  diizenlemelerle kolaylikla  kullanilabilecegi

belirlenmistir.
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1.GIRIS Halil KOY

1. GIRIS

1.1. Tarimda Tasimacilik

Tarim, ge¢misten giinlimiize insanligin en Onemli ge¢im kaynagidir.
Tarimsal {iretim topragin islendigi ilk asamadan, iiriinlerin islenip tiiketime
sunuldugu son asamaya kadar zorlu ve karmasik bir siiregten olusmaktadir. Bu
zorlu slirec mekanizasyon yardimiyla kolaylagtirllmaya calisilmaktadir.
Glinlimiizde makinalar ile yapilan islemler ge¢miste insan ve hayvan giicii
kullanilarak yapilmaktaydi. Tarimsal mekanizasyonun amaci, insan is giiciinii
azaltarak is verimini artirmaktir. Topragin ekime hazir hale getirilmesi, ekim,
dikim, hasat, harman gibi islemler makine ile yapilmaktadir. Tarimda kullanilan
alet ve makinalarin tarim alanlarina tasmmmasina ve iretilen {irlinlerin tarim
alanlarindan isletmelere ulagtirllmas:t iglemine Tarimda Tasimacilik olarak
tanimlanir. Tarimda kullanilan alet ve ekipmanlar {i¢ nokta aski sistemi veya g¢eki

demirine baglanarak ulagimi saglanmaktadir. (Sekill.1)

Sekil 1.1. TraktCki Demiri ve Traktdr Ug Nokta Aski Sistemli Tagimacilik

Tarim alet ve makinelerinin bir kismi traktér {ic nokta aski sistemine
baglanarak kullanilmaktadir. Fakat agirliklar, is genislikleri ve hacimleri itibari ile
biiylik olan bazi alet ve makinelerin ii¢c nokta aski sistemine baglanma imkani
bulunmamaktadir. Traktorle ¢ekilerek tasimacilik yapilan ekipmanlar Tarim

Arabasi olarak adlandirilir. Tarim arabasi, tarimda yiik tagimak i¢in kullanilan bir

1



1.GIRIS Halil KOY

ulasim aracidir. Bunlara 6rnek olarak; romorklar, su tankerleri, ¢ekilir tip ilaglama
makineleri, ¢ekilir tip merdaneler ve cekilir tip ekim makineleri verilebilir.
Traktorlerin bir yil igerisinde yaptigi toplam g¢aligmalarin yaklagik %65°1 ¢eki
islemleridir. (Kadayifcilar, 1993; Deligoniil, 1989). Bu nedenle ¢eki sistemi
traktoriin 6nemli donanimlarindan biridir. Tarim alet ve makinelerini veya bir
romorku, traktore baglamaya yarayan kisma g¢eki demiri denir. Ceki demirinin
kullanim amacina gore ¢eki topuzu ve ¢eki kancasi olarak iki tipi mevcuttur. Ceki
topuzu, otomobiller ve kamyonetler i¢in uygundur. Ceki kancasi ise; kamyonlar,

tirlar, traktorler ve is makineleri i¢in uygundur. (Sekil 1.2)

Sekil 1.2. Traktorler i¢in Ceki Demiri ve Otomobiller i¢in Ceki Topuzu

1.2. Romork

Tarimda yiik tagimak i¢in kullanilan lastik tekerlekli, bir veya iki aksli,
traktorle c¢ekilmek i¢in ¢eki oku bulunan, en az bir aks iizerindeki tekerlekleri
etkileyecek fren sistemi ile donatilmis tarimsal tasima aracidir. Tarim arabasi
kullanim alanlarma ve kullanma sekline gore siniflara ayrilir. Iyi bir romork
¢ekilmesi kolay, normal hizlarda hareket edebilen romorktur. Tarimsal igletmelerde
kullanilacak rémorklar yeteri biiyiikliikte olmali, yilikleme kolayligi i¢in kasasi
fazla yiiksek olmamali, yan ve arka kapaklar yarim acik tutulabilmeli, iz genisligi
traktdre uygun olmali, donme yaricapt kii¢iik olmali, yan taraflara ve arkaya
devirmeli (damper teskilatli) olmali, emniyetli bir fren diizeni olmalidir. (Saral
1980; Deligoniil 1989; Saral ve Koyuncu 1993)

Romorklarin Siniflandirilmasi;
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Romorklar kullanim ihtiyaglarina gore asagidaki gibi siniflandirilmaktadir.

» Dingil (Aks) Sayisina Gore (Sekil 1.3)
0 Bir Dingilli (Bir Aksli)
o ki Dingilli (iki Aksl)

Sekil 1.3. Bir ve iki Dingilli Tarim Rémorku (Megeb,2016)

» Hidrolik Kaldirma ve Bosaltma Diizeni Olup Olmadigina Gore;
0 Devirmeli (Damperli)
0 Devirmesiz (Dampersiz)
» Devirme Durumuna Gore;
0 Arkaya Devirmeli
O Yana Devirmeli
» Kasa Yapisina Gore;
0 Ahsap Kasali
0 Sac Kasali
» Faydali Yike Gore;
0 Tek Dingillilerde; 2-2,5-3-4 Tonluk
o Iki Dingillilerde; 2-2,5-3-4-5-6 Tonluk
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» Diimenleme Sistemine Gore;

0 Sabit Aksli Diimenlemeli

0 Merkezden Doéner Diimenlemeli
> Ozel Kullanim Alanlarina Gére;

0 Bir Aksli Giibre Dagitma Romorku

0 Otomatik Bosaltma Tertibathi Sap, Saman Rémorku
0 Otomatik Bosaltma Tertibatli Silaj Romorku
0}

Kompresorlii Serbet Tanki

1.2.1. Romorklarin Parcalari

Iki aksli ve tek aksli romorklarin pargalari genel olarak aynidir.

Tek aksli romorklar; sasi, kasa, hidrolik silindir, destek tekeri, ¢eki oku ve
aks kistmlarindan olusur. (Sekil 1.4) iki arka tekerlek ve traktoriin ceki kancasi
olmak iizere ii¢ dayanak noktasi vardir. Tarim arabalarinin saseleri 6ne dogru
uzatilarak tek akslhi tarim arabalar elde edilmistir. Sasenin 6ne dogru uzatilmasi,
agirhigm biiyiik bir kismmin traktriin arka aksi tarafindan taginmasini zorunlu
kilmistir. Bu durum, olumlu yonde traktdriin ¢eki kuvvetinin artmasina neden
olmaktadir. Arka tekerleklere gelen yiik ¢ok fazla agirlik transferlerine sebep
oldugundan diimenlemeyi zorlastirir. Hatta bu durum traktdriin 6n kisminin
havalanmasma neden olmaktadir. Bu durumlarda traktorlerde on agirlik
kullanilmalidir. Genellikle bir aksli tarim arabalarinda romork kasasi hidrolik
vasitasiyla arkaya dogru devrilerek yiikiin bosaltilmasi saglanir. Tek aksh
romorklar yiiklii iken 6nden tutulup kaldirilamaz. Bu sebepten dolayr romork
bosken traktére baglanmali ve sonra yiiklenmelidir. Traktoriin arka ¢eki demiri ile
romork okunun kaldirilip baglanmasi en uygundur. Balya ve silaj makinesi gibi
makinelerin arkasina tek aksl romork baglamak sakincalidir. Bu durum makinenin

fazla yiiklenerek hasara ugramasina neden olur.
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1-Sasi

2 —Kasa

3 — Hidrolik Silindir
4 — Destek Tekeri
5 — Ceki Oku

6 — Aks

Sekil 1.4. Tek Akslit Romork ve Pargalar1 (Megeb,2016)

Iki aksh romorklar; sasi, kasa, diimenleme tertibati, makaslar, tekerlekler,
elektrik tertibati, frenlerden olusmaktadir. (Sekil 1.5) On ve arka olmak iizere iki
akstan olusur. Rémork agirliginin tamami kendi akslar1 tizerindedir. Bu durum da

traktoriin sadece ceki giiciinden yararlanilir.
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1-Sasi

2 - Kasa

3 — Hidrolik Silindir
4 — Ceki Oku

5—El Freni

Sekil 1.5. iki Dingilli Tarim Arabasi Parcgalar1 (Megeb,2016)

Standart bir rémorkun parcalart;

» Sasi; romorkun biitlin kisimlarinin tizerine baglandigi ana ¢at1 sasidir. Tek aksh
romorklarin sasisi tek pargadir. Cift aksli romorklarin ise genel olarak iki
parcalidir.

» Kasa; tahtadan veya sagtan olabilir. Tahtalar firinlanmis, deliksiz, budaksiz ve
birbirine ge¢meli olmalidir. D6kme hububat ve giibre taginabilecek sekilde
yapilmaktadir. Yan kapaklari birbirine baglayan gerdirme zinciri ile
baglanmaktadir. Romorklarin yan kapaklari agilir sekilde imal edilmistir.

» Diimenleme Sistemi; romorklarda iki ¢esit diimenleme sistemi vardir.

O Doner diimenleme sistemi; 6n aks doner rayli sistem ile kasaya
baglanmistir. Birbiri {izerinde siirtiinme yiizeyi ile hareket eden iki ayr
cemberden yapilmigtir. Sarsint1 ve engebelerden ayrilmalarini 6nlemek

icin emniyete almmistir. Dénme yarigap kiigiiktiir.



1.GIRIS Halil KOY

0 Rotlu diimenleme sistemi; Romork 6nde iki noktadan desteklendigi i¢in
devrilme tehlikesi daha azdir. Buna karsilik donme yarigapt daha
biiyiiktiir.

» Makaslama; makaslar sarsintiyt  Onlemeye yarar. Kasislerde ani
yiiklenmelerden kaynaklanan darbenin tesirini Onleyerek dingil ve sasede
herhangi bir ¢atlama, kirilma ve kopmanin meydana gelmesi 6nlenmis olur.

» Tekerlekler; tarimda kullanilan tekerlekler 6zel yapilmistir. Bozuk arazilerde
yik tasiyacagindan genis ve diisiik basinglidir.

» Elektrik Tertibati; tarim arabalarinda lamba prizi bir kablo ile traktdriin arka
prizine baglanmaktadir. Sinyal, stop ve park lambalar1 bulunmaktadir.

» Frenleme sistemi

1.2.2. Frenler

Fren bir emniyet tertibatidir. Ozellikle tarim arabalari yiiklii durumda
cekilirken traktor freni, traktor ve tarim arabasimi durduracak kapasitede degildir.
Bu nedenle meydana gelebilecek kazalar1 6nlemek i¢in tarim arabalarinda mutlaka
fren tertibatt bulunmalidir. Tarim arabalarinda otomatik ve mekanik olmak {izere
iki ¢esit fren sistemi bulunur.

Romork su durumlarda frenleme yapabilmelidir:

» Romork traktorle gekilirken traktoriin frenine basildigi zaman traktorle birlikte
tarim arabasi da frenleme yapabilmelidir. Buna yaklasma freni denilmektedir.

» Tarim arabasi yalniz bagma bir yerde birakildiginda oldugu yerde kendisini
frenlemelidir. Buna park freni denilmektedir.

» Traktorle beraber seyir esnasinda herhangi bir sebeple ¢eki kancasindan
kurtulan tarim arabasi otomatik olarak kendi kendini frenlemelidir. Buna

kopma freni denilmektedir.
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Frenleme ¢eki okunun tesiri ile olmaktadir. Traktorii frenledigimiz zaman
tarim arabasi ileri gitmeye calisacak ve ¢eki okunun tesire ile traktor ¢eki kancasina
yiiklenecektir. Bu esnada ¢eki okunun bas tarafinda bulunan yay sikisacak ve tarim
arabasinin fren tertibatin1 harekete gecirecek olan kolu romorka dogru itecektir. Bu

seklide traktorle birlikte tarim arabasi da frenlenmis olacaktir. (Sekil 1.6)

1 - Ceki Halkasi
2 — Ceki Oku
3 — Ceki Oku Muhafazasi

4 — Geri Gidis Kilidi

5 — Basingli Boru
6 — Cevirme Kolu

7 = Acili Kol

8 — Orta D6nme Noktasi

9 - Dirsekli kol
Sekil 1.6. Romork Fren Sistemi (Megeb,2016)

Geri manevralarda da bu islem aynen meydana gelmektedir. Geri gitmeyi
saglayabilmek i¢in ¢eki oku iizerinde bir kilit tertibati vardir. Tertibat geri giderken
kilitlenmeli ve ileri harekette tekrar eski durumuna getirmelidir.

Kopma freni, romorkun traktdrden ayrilmasi durumunda %20’ye kadar
olan egimlerde, tarim arabasini frenleyerek durdurabilmelidir. Tarim arabasi
traktorden ayrildiginda c¢eki oku yere diisecektir. Okun bu hareketi fren ¢ubuguna
tesirle frenlemeyi yapmaktadir. Frenleme, ok yere 15-20 cm kala gergeklesmekte
ve ok yere temas etmemektedir.

Park freni %20 meyilli yerlerde tarim arabasini sabit olarak tutabilmelidir.
20 km/saatten daha diisiik hizla ¢ekilen tarim arabalarinda iki tekerlegin frenlemesi
yeterlidir. Daha yiiksek hizlarda g¢ekilenlerde dort tekerlegin de frenlemesi
gerekmektedir.(Megeb,2016)
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1.3. Traktor

Traktor; tarim alanlarinda kullanilan lastik tekerlekli, paletli ve her iki
ozellige de sahip, tizerinde bulunan igten yanmali motor ile bir operatdr tarafindan
kullanilan bir tarim makinasidir. Traktor ¢ekilerek is yapilan, asilarak is yapan ve
cesitli sekillerde traktorden hareket alan tarim alet ve makinalarin olusturdugu
kombinasyonlarla is yapar. Teknolojinin gelismesiyle traktorler, ceki istemleri, aski
sistemleri, hidrolik c¢ikis kontrolleri ve kullanim kolaylig1 acisindan bir¢ok
degisime ugramis ve bu degismeler sonucunda operatorlerin kullanim kolayligi

artmustir. (Sekil 1.7)

Mistir Siky Makinasi

Ciftlix Gubresi Dajggema
C
b ﬁ “

Pdkida Surum

[ m N

Sekil 1.7. Kullanim Alanlarina Gore Traktor Cesitleri (Megeb,2016)
9
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1.3.1. Traktorlerin Siniflandirilmasi

Tarim alanlarimin biiylimesi ve teknolojinin gelismesiyle giiniimiizde
traktorlerin smiflandirilmasina sebep olmustur. Traktor tarim alanlariin yani sira
endiistri alaninda da traktorlere olan ilgi artmistir. Bu neden ¢alisma kosullari,
kullanim amaci ve kullanim yerlerine gore ¢esitli tip traktdrler olusmustur. Bunlara

gore traktor siniflandirilmast;

» Tekerlek Sistemine Gore Traktorler;
0 Palet Tekerlekli Traktorler
0 Lastik Tekerlekli Traktorler
» Kullanim Yerlerine Gore Traktorler
0 Standart Traktorler
0 Endiistriyel Amagh Kullanilan Ozel Traktérler
0 Bag-Bahge Traktorleri
0 El Traktorleri (Tek Aksli Traktorler)

1.3.2. Standart Bir Traktoriin Gorevleri
Tarim alanlarinda, standart tip traktorler kullanilir. Bu traktorlerle, tarim
alaninda ekimden hasada kadar her alanda kullanilir.

Yapilan Islemler;

> Cekilerek Yapilan Islemler; Y1l icerisinde ki toplam ¢aligma siiresinin %80° ini
cekilerek yapilan igler olusturur. Toprak isleme esnasinda 3 nokta aski
sistemine takilan ekipmanlar, tagimacilikta kullanilan tarim arabalar1 ve hasatta
kullanilan ekipmanlar, traktoriin ¢eki giiclinii marifetiyle yapilan iglemlerdir.

» Kuyruk Mili ile yapilan islemler; traktorlerin gelismesiyle, traktor giiclinii,
traktore bagli ekipmanlara aktarmak miimkiin hale gelmistir. Bu islem, traktor

arkasinda bulunan kuyruk mili ile yapilmaktadir. Toprak islemede kullanilan

10
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frezeler, giibrelemede ve ilaglamada kullanilan makineler ve hasatta kullanilan
makineler bu igslem sayesinde yapilmaktadir.

> Ozel ekipman takilarak yapilan islemler; traktore sonradan monte edilmis
ekipmanlarla yapilan islemlerdir. Bu islemler tarim alanlarinin yani sira
endiistri amaghida yapilan islemlerdir. Yiiklemede kullanilan 6n ve arka
yukleyiciler ve orman alanlarinda kullanilan g¢ekme islemleri bu islem

sayesinde yapilir.

1.3.3. Standart Traktorler Ana Organlar1 ve Gorevleri
Tarim alaninda kullanilan standart traktorlerin iizerinde bulunan organlar

ve pargalar asagidaki gibi siralanabilir;

» Motor; biitiin tasitlarda oldugu gibi traktorde de en 6nemli pargadir. Normal
traktdrler icten yanmali 4 zamanli motor kullanilir.
> Giig Iletim Sistemleri

0 Volan (Kavrama); motordan alman giicii diger iletim organlaria
iletmekte ve ayirmakta goérevlidir.

0 Vites Kutusu (Sanziman); volan {izerinden motordan gelen giici, diger
hareket iletim organlarina, istenilen devir ve hizda iletilmesini saglar.

0 Diferansiyel; traktor diger araclara gore daha dar agilarda donebilen bir
aractir. Doniis yoniine gore distaki tekerin igteki tekere gore daha fazla
ve igteki tekerin daha az donmesini saglar.

» Hareket ve Diimenlime Sistemleri

0 Hareket Sistemleri; palet tekerlek veya lastik tekerlek tarafindan
gergeklestirilmektedir.

0 Diimenleme Sistemleri; kullanilan traktére tipine goére farkliliklar
gostermektedir. Standart bir traktorde diimenleme sistemi, 6n teker

yonlendirmeli, akstan diimenlemeli sistem kullanilir.

11
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0 Frenleme Sistemi; seyir halinde traktoriin yavaslamamasi ve durmasi
saglayan sistemdir. 2 ¢esit fren sistemi vardir, ayak freni ve el freni.

> Ekipmanlar ile lgili Gii¢ Cikis Sistemleri

0 Ucg Nokta Aski Sistemi; asilarak veya yar1 asilir sekilde baglanarak
¢ekilen ekipmanlarin, traktdre takilmasini saglayan sistemdir. Sistem,
traktor arkasinda, iki yan kollar ve uzunlugu ayarlanabilir orta koldan
olusur. Bu sisteme baglanan ekipmanlar, kabin icerisinde ki kol
sayesinde, yukar1 asagi konumlandirilabilir.

0 Traktdér Arka Baglanti Sistemleri (Ceki Sistemleri); {ic nokta aski
sistemine baglanamayacak biiyiiklikte ki ekipmanlarin, c¢ekilerek
taginmasi veya calistirilmasi i¢in kullanilan sistemelerdir.

0 Kuyruk Mili; traktore baglanan bazi ekipmanlarin, yaptiklari isler geregi,

disaridan tahrik icin gii¢ almasi gerekmektedir. (Megeb,2016)

1.4. Traktor Ceki Sistemi

Cekilerek calistirilan tarim alet ve makineleri ile romork, traktore ceki
kancasi ve ¢eki demiri ile baglanir. Traktorle ¢ekilerek calistirilan tarim arabalari
(romorklar) gibi makineler ekseni etrafinda donebilen bir ¢eki kancasiyla traktdre
baglanirlar. Bazi durumlarda da ii¢ nokta baglama diizeninin alt kollarina baglanan
delikli bir lama olan ¢eki demiri kullanilir,

Traktorlerde ii¢ gesit ¢eki sistemi bulunur. Bunlar; arka diferansiyelin arka
alt orta noktasinda imal edilmis ceki sistemleri, arka diferansiyelin arka iist orta
noktasinda imal edilmis ¢eki sistemleri ve yiiksekligi ayarlanabilir ¢eki
sistemleridir. (Megeb,2016)

Arka diferansiyelin arka alt orta noktasina imal edilmis ceki sistemleri,
konumu itibari ile zemine en yakin ¢eki sistemidir ve sabittir. Ceki demiri baglanti
noktasi, traktor agirlik merkezinin altinda kalmaktadir. Uzun mesafeli ulasimlarda
ve manevra kabiliyetinin yiiksek oldugundan tarim isletmelerinin en ¢ok tercih

ettigi ¢eki sistemidir. Biitiin traktorlerde bulunmaktadir. (Sekil 1.8)
12
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Sekil 1.8. Arka Diferansiyelin Arka Alt Noktasina Imal Edilmis Ceki Sistemi

Arka diferansiyelin arka iist orta noktasinda imal edilmis ceki sistemleri,
konumu itibari ile zemine en uzak g¢eki sistemidir ve sabittir. Ceki demiri baglanti
noktasi, traktor agirlik merkezinin iistiinde kalmaktadir. Tarim isletmeleri, egim
yukar1 seyir hallerinde ve romorkun bulundugu zor kosuldan ¢ikarmak igin
kullanirlar. Traktor kontroliinii zorlastirdigi ve manevra kabiliyeti az oldugundan

tarim igletmeleri uzun mesafeli ulagimlarda tercih etmezler. (Sekil 1.9)

Sekil 1.9. Arka Diferansiyelin Arka Ust Orta Noktasi Imal Edilmis Ceki
Sistemi

13
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Yiksekligi ayarlanabilir ¢eki sistemleri, traktor eksenin iizerine arka
diferansiyele monte edilmis ¢eki sistemleridir. Yiiksekligi, sistemde bulunan kol
¢ekilerek manuel olarak ayarlanabilmektedir. Zemin yiiksekligi alt tarafa imal
edilmis ¢eki sisteminden fazla ve {ist tarafa imal edilmis ¢eki sisteminden azdir.
Kullanim sekillerine gore sokiiliip takilabilir. Kullanim alani genel olarak iist tarafa
imal edilmis ¢eki sistemi ile aymidir. Son yillarda iiretilen traktorlerde

bulunmaktadir. (Sekil 1.10)

Sekil 1.10. Yiiksekligi Ayarlanabilir Ceki Sistemi

1.4.1. Traktor Ceki Sisteminin Parc¢alari

Traktorlerde degisik kullanim sartlarmma goére alet ve makinelerin
baglanarak c¢ekile-bilmesi i¢in ¢ok sayida baglanti diizenekleri kullanilmaktadir.
Traktor arka baglanti diizenleri, ¢ekilir tip aletlerin ve romorklarin traktore
baglanarak ¢ekilmesi i¢in kullanilmaktadir. Traktor ¢eki sisteminin parcalart iki

grup altinda incelenebilir

14
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» Ceki sistemi traktoriin arka diferansiyel kisminin tam alt orta noktasinda denk
gelecek sekilde yapilmis ¢eki sisteminin pargalari:
0 Ceki kancasi
0 Ceki Kancasi Baglanti mili
0 Ceki kancas1 emniyet pimi
0 Ceki kancas1 baglant1 civatalari
» Ceki sistemi traktor arka diferansiyel kisminin iist orta noktasina denk gelecek
sekilde imal edilmis ¢eki sistemi pargalari
0 Ceki Konsolu
0 Ceki konsol milleri
0 Konsol mili pimleri
o

Ceki saplamasi

1.4.2. Tarim Alet ve Makinalarin Traktor Ceki Sistemine Baglanmasi ve
Sokiillmesi

Traktoriin ¢eki sistemine baglanacak tarim alet ve makineleri ile diger
ekipmanlar ya tek akshi ya da c¢ift akslidir. Bu nedenle baglama ve sdkme
islemlerinde bazi farkliliklar bulunmaktadir.

Tarim alet ve makineleri traktoriin c¢eki sistemine asagidaki sekilde

baglanmalidir:

» Baglanti yapilacak tarim alet ve makinesine traktor ile geri geri manevra
yaparak yaklasilmalidir.

» Tek aksli tarim alet ve makinalarinin agirliklar1 ¢eki okuna bindigi i¢in el ile
kaldirmak miimkiin degildir. Bu islem hidrolik yan kollara takilan ¢eki demiri,
ok iizerinde bulunan ayarli sabitleme destek kolu veya ilave kriko sistemi ile
yapilir. Traktorle geri geri yaklasirken baglanacak ekipmanin g¢eki okunun
yerden yliksekligi ¢eki kancasindan fazla olacak sekilde kaldirilir ve tam

kancanin iizerine geldikten sonra yavasga birakilarak kancaya takilir.
15
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>

Cift aksli ekipmanlarin ¢eki oku On akstan bagimsiz olarak kizak {izerinde
oynak harekete sahip oldugundan takilmasi ve sokiilmesi ¢ok kolaydir.

Ceki oku yeterli kalinlikta (30 mm) bir pimle traktore takilmali ve yayl kilitli
pimle emniyet altina alinmalidir.

Kuyruk mili ile ¢alisan g¢ekilir tip tarim alet ve makinelerinde (gekilir tip
pllverizator gibi) mafsalli saft baglantis1 yapilmalidir.

Hidrolik baglantis1 bulunan ¢ekilir tip tarim alet ve makinelerinde (romork
gibi) hidrolik baglantilar1 yapilmalidir.

Elektrik baglantilar1 yapilmalidir. Priz baglantilar1 bulunan tarim alet ve
makinelerinde bu baglantilar dikkatli bir sekilde yapilmalidir. Karayollarina

c¢ikilmadan 6nce bu baglantilar kontrol edilmelidir.

Bazi baglantilar otomatik olarak yapilabilir. Bu sistemde baglant1 traktor

kabininden ayr1 olarak yiiriitiiliir. Ekipman baglantisi i¢in traktérden inmeden 6nce

el frenini ¢ekilerek motoru kapatilir. Traktoriin arka camurlugunda bulunan

uzaktan kontrol kumandasi ve traktor frenleri uygun sekilde aktiflestirilir. Siirticii

kabinden inip ekipmami gorerek uzaktan kontrol kumandasi ile baglantiy1

gerceklestir. Otomatik baglantilar daha gilivenli olup baglama islemini daha da
kolaylastirir. (Sekill.11)(Megeb,2016)

Sekil 1.11. Romork ve Traktér Baglant

NTa
1S1
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1.4.3. Traktore Baglanan Ekipmanin Traktor Uzerinde Etkileri

Traktore baglanan ekipmanlar, traktdre kuvvet uygulamakta ve bu kuvvete
gore veya baglanti sekline gore traktoriin agirlik merkezi ve g¢eki giicii degisir.
Traktor mekanigi anlatirken referans olarak (Saral A. , (1997) Tarim Traktorleri 2.
Baski) kitabr kullanilmistir ve en yaygin olan arkadan tahrikli traktorler gbz oniine
alinmistir. Ayrica, ¢eki kuvvetinin yatay oldugu ve traktoriin orta eksenine etki
ettigi, diisey toprak reaksiyonlarinin yonlerinin aks eksenlerinden gectigi
varsayilmistir. Traktor iizerine etki eden kuvvetler statik, dinamik ve meyilli

kosullarda ayr1 ayri1 degerlendirilmistir.

1.4.3.1. Statik Durumda Traktor Uzerine Etki Eden kuvvetler
Statik durum traktoriin hareket etmedigi durumdur. Bu nedenle hiz ve
traktortin gelistirdigi kuvvet sifirdir. Statik durumda bir traktoriin {izerine etki eden

kuvvetler asagidaki sekilde gosterilmistir. (Sekil 1.12)

C

Sekil 1.12. Statik Durumda Traktor Uzerine Etki Eden Kuvvetler
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1.4.3.2.

Sekilde goriildiigii gibi;

G = Ggs + Gsq

dir. Kuvvetlerin C noktasina gére momentleri alinirsa,

G.b = Gsﬁ.a

[fadesi bulunur. Buradan

Kuvvetlerin B noktasina gére momentleri alinirsa,

G.c =Ggy.a
[fadesi bulunur. Buradan;
oo =
a
Yazilabilir.
G: Traktoriin agirligi (N)
Gss:  On tekerleklere kars: statik diisey toprak reaksiyonu (N)
Ggq Arka tekerleklere kars statik diisey toprak reaksiyonu (N)
On ve arka aras1 mesafe (m)
b: Agirlik merkezinin 6n aksa olan yatay uzakligi (m)
c: Agirlik merkezinin arka aksa olan yatay uzakligi (m)
y: Agirlik merkezinin toprak seviyesine olan diisey uzakligi (m)
Dinamik Durumda Traktor Uzerine Etki Eden Kuvvetler

Dinamik durum traktoriin hareket halindeki

durumdur. Bu durumda

traktoriin belirli bir v hiz1 ve traktor tarafindan gelistirilen isletici ve ¢eki kuvveti

s0z konusudur. Asagidaki sekil dinamik dinamik durumda etki eden kuvvetleri

gostermektedir. Normalde dinamik durumda araglara etki eden ivmelenme ve

rizgar kuvvetleri vardir. Fakat traktorler isletim sartlarinda kuvveti goz ardi

edilebilir.
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-F¢=T‘Ro

T= Fc + Ry =K. Gy,
Gda
Sekil 1.13. Dinamik Durumda Traktor Uzerine Etki Eden Kuvvetler

Calisan bir motordan elde edilen moment, transmisyon sistemi lizerinden
mubharrik tekerleklere ulastiginda tekerlek ¢evresinde bir ¢evre kuvveti olusturur.
Cevre kuvvetinin, traktoriin hareketini saglayan topraktaki tepki kuvvetine isletici
kuvveti adi verilir. Arka muharrik aksa gelen yiik, tekerlekleri topraga bastirirken,
stirtiinme ile tekerleklerin topraga tutunmasi sonucunda olusan tutunma kuvveti,
hem traktorii ileri hareket ettirir ve hem de makinalarin ¢ekilmesini saglar.

Dinamik durumda traktor iizerine etki eden kuvvetleri gosteren sekilden

yararlanarak asagidaki esitlikler yazilabilir;

T=F+R;s
G =Ggq + Gas
Kuvvetlerin sekildeki C noktasina gére moment alinirsa;

G.b :E;+Gd6.a

G.b F.h F.h
6="2-E2-g,
a a a
F.h F.h
Gaa =G —Ggs =G — Gy — = G5 +
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Bulunur. Bu esitliklerde ve sekilde yer alan;

T: Isletici kuvveti (N)
F: Traktoriin ¢eki kuvveti (N)
Ry: On tekerleklerin yuvarlanma direnci (N)

Ggq:  Arka tekerleklere karsi dinamik toprak reaksiyonu (N)
Gags:  On tekerleklere kars1 dinamik toprak reaksiyonu (N)

h: Ceki noktasinin yerden yiiksekligi (m)

a: Akslar arasi uzaklik (m)

b: Agirlik merkezinin arka aksa olan uzaklig1 (m)
c: Agirlik merkezinin 6n aksa olan uzakligi (m)
A: Traktor agirlik merkezi

Esitliklerde yer alan;

Ifadesinde G, ye boyuna transfer kaymasi (yiik transferi) adi verilir.
Traktoriin ¢caligmasi sirasinda 6n akstan arka aksa taginan agirlik miktarint gosterir.
Birimi Newton (N)’dur.

Dinamik durumda ayrica asagidaki esitlikler yazilir;

U=F+R=T+Ry=Gua k+f

T =0Gg,k
Bu esitliklerde;
U: Tekerleklere tasinan ¢evre kuvveti (N)
R: Traktoriin hareketi i¢in gerekli kuvvet (N)

Bu degerin kuvveti agagidaki esitlikle bulunur;

R=R0+R0a=6f

Ry: On tekerleklerin hareketi igin gerekli kuvvetler (N)
R,: Arka tekerleklerin hareketi i¢in gerekli kuvvetler (N)
G: Traktor agirligi (N)

k: Tutunma katsayis1
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f: Traktoriin yuvarlanma katsayisidir.
On aksa binen yiik sifir olursa, traktdriin on tarafi sahlanir. Bu durumda, 6n

tekerlere karsi statik diisey toprak reaksiyonlarinin degeri;

F.h
Gdﬁsté_TZO

Esitliginden yararlanarak bulunur. Sahlanmanin olmamasi i¢in;

E.h
Gas :T
Gsé.a

F <=

Olmalidir.

1.4.3.3. Meyilli Arazide Traktor Uzerine Etki Eden Kuvvetler
Meyil yoniinde yukart dogru ¢ikista traktoriin arkaya dogru sahlanarak

devrilmesi s6z konusudur. Bu ¢alisma sekli asagida verilmistir

Fe=T-(Rg+ Fm)
= Fc + Fm "'Ro

/ Cda

Sekil 1.14. Meyil Yéniinde Calisma Sirasinda Traktor Uzerine Etki Eden Kuvvetler
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Yukaridaki sekilde G ile gosterilen traktdriin agirhigi iki bilesene
ayrilmistir. Burada, F, ile gosterilen yatay bilesen traktorii arkaya dogru devirmeye
calisir. Degeri asagidaki esitlikle bulunur;

F, =G.sina
N ile gosterilen toprak yiizeyine dik olan bilesen, traktorii topraga
bastirmaya ¢alisir. Degeri, asagidaki esitlikle bulunur;
N =G_G.cosa
Bu esitliklerdeki a agisina meyil agis1 adi verilir.
Asagida verilen esitsizligin gergeklesmesi durumunda, traktor sahlanarak

devrilir.
tana = —

Esitlikteki; b , y ve a uzakliklar sekilde

a: Traktoriin 6n aks agirlig:
b: Traktor agirlik merkezinin arka aksa olan mesafesi
y: Traktor agirlik merkezinin yerden yiiksekligi

olarak belirlenmistir.
Traktoriin sahlanarak devrilmemesi igin agirlik merkezinin yerden

yiiksekligi olan y’nin kiigiik b’nin biiyiik olmas1 gerekir.

1.4.3.4. Traktor Gii¢c Analizi

Bir traktoriin hareket edebilmesi i¢in yuvarlanma (hareket) direnci, patinaj
kayip gliciinli, varsa meyil ¢ikma direnci, motor, sanziman, digli kutusu ve
diferansiyel kayip giiclerini yenmesi gerekir.

Yuvarlanma (Hareket) direnci giicii;

Traktoriin hareket etmesi sirasinda ortaya ¢ikan direng kuvvetlerden olusur.
traktor agirhigina, tekerlek ile zemin arasindaki yuvarlanma direnci katsayis1 ve

traktdriin ilerleme hizina bagl olarak asagidaki formiille hesaplanir.
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N_RWH%V_RV_GiV
h™"73600 ~ 3600 3600

Burada;

Np: Yuvarlanma direnci giicli (kW)

Ry: On tekerleklerin yuvarlanma hareketi icin gerekli kuvvetler (N)
R,: Arka tekerleklerin yuvarlanma hareketi igin gerekli kuvvetler (N)
R: Traktoriin egimsiz arazide hareketi i¢in gerekli kuvvetleridir (N)
V: Traktoriin ilerleme hizi (km/h)

G: Traktor agirligi (N)

f: Traktoriin yuvarlanma direnci katsayisidir.

Yuvarlanma direnci, traktor lastik tekerleginin esneyerek sekil degistirmesi

(deformasyon) ve topraga batmasi ile ilgilidir. Lastik tekerlegin topraga batma

miktart arttikca yuvarlanma direnci artar, toprakla temas yiizeyi artarsa direng

azalir.

Ceki giicii

Traktoriin ¢eki kancasindan yararlanilan giigtiir. Ve soyle hesaplanir.

E.V

N, =
" 3600

Burada;

N,: Traktor ¢eki giicii (kW)
E:
V: Traktoriin ilerleme hizidir. (km/h)

Traktoriin ¢eki kancasindaki kuvvet (N)

Pullugun ¢eki giicii, pullugu ¢ekmek i¢in traktor baglanti kollarinda gerekn

giictiir. Bu giig, ¢alisma hizinin bir fonksiyonudur. Traktorler motor gii¢lerinin

yaklasik olarak -%’in1 ¢eki giicii olarak gelistirirler. Bu durumda pullugun tarlada

caligma sirasinda belirlenen ¢eki kuvveti ve ¢alisma hizina bagh olarak gereken

giicii asagidaki bagintidan bulunabilir;
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N .V
P 3600

Burada;

Ny: Pulluk ¢eki giicii (kW)

Ey: Pulluk ¢eki kuvveti (N)

V: Traktoriin ilerleme hizidir. (km/h)

Efektif motor giicii

Traktor motorunun ana milinden elde edilen giigtiir. Bu giiclin degeri

asagidaki esitlikle bulunur.

WU
¢ 3600.7,,
U: Cevre kuvveti (N)
Vo: Traktor tekerleginin ¢evre hizi (km/h)
Nm:  Mekanik verim (%) degeri 0.85 alinabilir.
Dislilerde meydana gelen kayip giic

Motorun hareketinin tekerleklere iletilmesi, disliler araciligiyla olur. Gerek
disli kutusunda, gerekse diferansiyeldeki disliler arasinda meydana gelen disli

kayiplarinin degeri, asagidaki esitlikle bulunur;
Ngg =Ne =Ny =N 1=,
Ng,: Dislilerdeki giig kaybi (kW)
N,: Traktor motorunun efektif giicii (kW)

N;: Tekerleklere ulasan gii¢ (kW)
Nm:  Mekanik verim (%) degeri 0.85 alinabilir.
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Meyil ¢ikma giicii

Meyilli arazide, meyilden dolay1 olusan giigtiir. Degeri esitlikle bulunur;

N = G.sina.V
™ 3600

Burada;
N,,:  Meyil ¢ikma giicii (kW)
G: Traktoriin agirligt (N)
a: Meyil agisi (o)
V: Traktor ilerleme hizidir. (km/h)
Toplam olarak traktdr igletim sirasinda gii¢
Ny = Ny + N, + N, + dk + Np,

Gibi gosterilir.

1.4.3.5. Traktor-Romork etkisi

Traktor arkasinda bulunan is makinesini ¢ekerken, on tekerleklerden arka
tekerleklere aktarilan agirliga transfer agirlik denir. Bunun sonucunda, &n
tekerleklerin zemin kuvveti azalir, arka tekerleklerin zemin kuvveti ise artar. On
tekerleklerin zemin kuvvetinin sifir oldugu konumda, 6n tekerlekler yukariya

kalkar (saha kalkma). Bu durumun olugsmamast igin; (Sekil 1.15)

Sekil 1.15. Traktor-Romork Agirlik Transferi
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1.4.3.6. U¢ Nokta Aski Sisteminin Etkileri

Traktor arka aksina gelen agirlik yeterli olmadiginda, agir ¢eki islerinde,

traktor ¢eki giicii yetersiz gelmektedir. Bu prensibe dayanarak {i¢ nokta aski1 sistemi

gelistirilmigtir.

Sistemin teknik ve ¢alisma boyutlar1 Sekil 1.16 da verilmistir; (Giilsoylu,

E.,2016)

Sekil 1.16. Traktor U¢ Nokta Aski Sistemi Olgiileri

A:

o » w

Kaldirma Kollar1t Uzunlugu (26 cm)

Alt Baglant1 Kollar1 Uzunlugu (97 cm)

Ust Baglant1 Kolu Uzunlugu (Ayarlanabilirdir.)

Kaldirma ¢ubugu bilesim noktasinin, alt baglanti kolu baglantisina
olan uzaklig1

Kaldirma ¢ubuklart uzunlugu (Ayarlanabilirdir.)

26



1.GIRIS

Halil KOY

H:

I

Arka tekerlek merkezine gore alt baglant1 kollarinin kaldirabilecegi
mesafe(Ayarlanabilirdir.)

Kaldirma kolu baglanti noktasinin tekerlek merkezi eksenine yatay
uzakligt

Kaldirma kolu baglanti noktasinin tekerlek merkezine diisey
uzakligi

Ust baglanti kolu oynak noktasinin tekerlek merkezi eksenine
yatay uzakligi

Ust baglanti kolu oynak noktasinin tekerlek merkezi eksenine
diisey uzakligi

Alt baglant1 kolu oynak noktasinin tekerlek merkezi eksenine yatay
uzaklig1

Alt baglanti kolu oynak noktasinin tekerlek merkezi eksenine
diisey uzaklig

Arka tekerlek merkezine gore alt baglanti kollarmin inebilecegi
mesafe (Ayarlanabilirdir.)

Lastik dinamik yar1 ¢ap1

Traktor {i¢ nokta aski diizenine ait boyut ve acilar Sekil 1.17’de verilmistir.

Sekil 1.17. Traktér Ug Nokta Aski Diizenine ait Boyut ve Agilar (Alt Baglanti

Kollar1 Yatay Durumda)
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'\ 3, L L \ 1
3 T

Sekil 1.18. U¢ Nokta Aski Sistemine Etki Eden Kuvvetlerin Analizi

Kaldirma kapasitelerinin hesaplanmasinda kullanilacak kuvvet degerlerini
incelemek igin {i¢ nokta aski diizeni iki boliime ayrilarak analiz edilmistir.
Boliimlerden birincisi traktor alt baglant1 kolunda makine baglh degilken, ikincisi
ise makine bagli olarak incelenmistir. Her iki boliim i¢in yapilan degerlendirme iist
baglant1 kolu ile birlikte ele alinmistir. Kollara etki eden kuvvetler sekil 1.18° de
verilmistir.

Sekil 1.18. Sag taraftaki kuvvetler ele alindiginda;

G+ U.sinf =K (1)

yazilabilir. Burada (G) kaldirilacak yiik, (U) st baglanti kolundaki kuvvet, (8) Ust
baglanti kolunun yatayla yaptig1 ac1 ve (K) alt baglanti kollar1 ucunda 6lgiilen
kaldirma kuvvetidir.

5 noktasina gére moment alinirsa;
Y.Ucos8=G.m (2)
Olur. Esitlik sekilde 2’de; (m) makine agirlik kuvvetinin alt baglant1 kolu ucuna

olan uzakligini ifade etmektedir.

1 noktasina gére moment alinacak olursa;

F.x=K.B (3)
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Olmalidir. Esitlik 3 de; (F) kaldirma gubugundaki kuvvet, (x) kaldirma ¢ubugunun
alt baglanti kolu baglanti noktasina olan dikey uzakligi, (B) alt baglanti kolu
uzunlugunu gdstermektedir.

K ve U kuvvetleri elimine edildiginde esitlik;

F.x

m.tan @
v )

G =
B(1+

Seklini alacaktir.(Giilsoylu,2016)

1.5. Calismanin Amaci

Bu caligmada, tarimsal igletmelerin tagima islemi esnasinda karsilastiklari
durumlar ele almmugtir. Isletmeler, tarim arazilerinde ve seyir halinde traktdriin
ceki giiciinli artirabilmek icin kendileri tarafindan gelistirdikleri ve kullandiklar
sistem ve yoOntemler vardir. Yontemlerin genel amaci traktoér agirlik merkezini,
arka akslara yoneltmektir. YOneltmeyi saglayabilmek i¢in ise traktor ii¢ nokta aski
sistemi kullanilmaktadir. Ug¢ nokta aski sisteminin yan kollari, arka aksa olan
uzaklig1 fazla oldugundan, traktdr &n tekerleklerin zemin kuvveti azalir. On
tekerleklerin zemin kuvveti sifir oldugunda, on tekerlekler havaya kalkar
(sahlanir). Kazalarin %59 bu durumda meydana gelmektedir. Kullanilan yontem,
rOmorku arazi kosullarindan ¢ikartilmasi igin kullanilmaktadir. Seyir halinde
traktor kontrolii zorlastirdigi ve manevra kabiliyetini azalttig1 i¢in uzun mesafeli
ulasimlarda tarim isletmeleri tarafinda tercih edilmemektedir.

Yukarida bahsedilen olumsuzluklar1 gidermek i¢in bu galigmada, tarim
isletmelerin kullandiklar1 sistemler incelenerek, romorku bulundugu zor kosuldan
cikaracak ve uzun mesafeli ulagimlarda, traktor seyir halinde durdurulmadan, kabin
icerisinden kontrol edilebilecek bir aparatin tasarim, imalati ve gelistirilmesi

amaclanmustir.
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2. ONCEKI CALISMALAR

Tarimda tasimacilik, tarim arabasi, li¢ nokta aski sistemi ve ¢eki demiri ile
ilgili caligmalar asagida 6zetlenmistir.

Oz (2005), yaptig1 bu calismasinda, ege bdlgesinde meydana gelen traktor
kazalarinin tarimsal i giivenligi acisindan degerlendirilmesi iizerine anket yapilmis
ve yapilan anketin sonuglar1 karsilagtirmistir. Kaza nedenleri arasinda ilk siray1 az
bir farkla da olsa devrilmenin aldig1 goze ¢arpmustir. Devrilme oraninin yiiksek
olmasinda ¢ift¢inin traktoriin devrilmesine etki eden faktorler arasinda yeteri kadar
bilgi sahibi olmamasinin yan1 sira genclikten kaynaklanan asir1 cesur davranislarin
etkili oldugu diisiiniilmistiir. Nitekim kazalarin ¢ogunlukla 20-29 yas grubu
arasinda yer alan ciftciler tarafindan gergeklestirilmis olmasi, devrilmenin yani sira
carpma ve carpisma oranlarinin da yiiksek olmasi bu diisiinceyi destekledigini
nitelendirmistir. Traktor ve beraberinde alet ve makinalar arasinda tarim arabalari
ile yapilan kazalar tiim kazalarin %33l gibi biiyiik bir kisminin olusturdugunu
belirlemistir.

Yildirim (2014) yaptig1 ¢aligmada Tokat ilinde traktor ve tarim makinalar
kullanimindan kaynaklanan is kazalarinin is giivenligi agisindan degerlendirmesini
yapmustir. 11 genelinde kazalarin yaklasik %26’sinmn sabah, %19’unun &gle,
%32’sinin 6gleden sonra, %19’unun aksam ve %4’liniin de gece vakitlerinde
oldugu gozlemlemistir. Arastirma sonuclarina gore, kaza olus sekline ait bulgulari
incelediginde; Tokat il genelinde, c¢ift¢ilerin  %49,14 oraniyla traktorle
devrilme/takla atma/sarampole yuvarlanma seklinde kaza yaptigin1 gézlemlemistir.
Bu tiir kazalara daha yamag¢ koylerde veya egimli arazilerde rastlamistir. Yokus
asag1 veya yukari c¢ikarken, yolun daralmasi, traktorii siiren kisinin tecriibesizligi,
tarla sinirlar1 arasindaki yiikseklik farki, traktoriin bakimsizligindan kaynaklanan
fren sisteminin islevi yapmamasi ve sik frene basildiginda frenlerin tutmamasi gibi
nedenler bu sekilde kaza riskinin artmasinda etkili olmustur. Tokat il genelinde

kazazedelerin yaklasik %60 oranmnin traktdr veya tarim alet ve makinalarim
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kullanirken kaza yaptigini, %20,67 oraninin traktér ¢camurlugunun iistii, operator
mabhalli, tarim arabasi i¢inde vb. seklinde kurallara aykiri seyahat ederken kazaya
maruz kaldigi gozlemlemistir. 11 genelinde traktér ve tarim makinalarindan
kaynaklanan kazalarin olug yerlerine gore de ilk siray1 tarlada ¢alisma, ikinci sirada
diger (hal, mezbaha, sehir yolu, tren yolu, vb.), aldigim belirtmistir. Tarla ve tarla
yolunda traktdér ve tarim makinasindan kaynaklanan kazalarin orani toplam
%50’lere varan bir degerde oldugunu gormiistiir.

Ozkan (2019) yaptig1 arastirmada Karaman ilinde Tarimsal Uretimde
Traktor ve Tarim Makineleri Kaynakli Kazalarin Degerlendirilmesini yapmustir. 1
genelinde en fazla kaza 2016 yilinda, en az kaza ise 2018 yilinda oldugunu
belirmistir. Tarim arabasindan diisme, sikisma, ilaglama makinesi ile ¢alismada
kardan miline dolanma, siit sagim tesisinde tedbirsizlik nedeniyle elektrik
carpmasi, yem kirma makinesine besleme yapilirken kolun kaptirilmasi, harman
makinesi ile ¢alismada makine igerisine diisme, damlama sulama sistemlerinin
traktor ile toplanmasi esnasinda, hortum dolanmas: ile meydana gelen kazalar
tespit etmistir. Traktor kazalarinin ¢ogunlukla devrilme, takla atma ve sarampole
yuvarlanma seklinde meydana geldigini, bunu ¢arpma, ¢arpisma gibi kazalarin
izledigini ortaya koymustur. Bu kazalarin biiylik bir kismimin tedbirsizlikten
kaynaklandigi sdylemistir. ABD’de 1954-1963 yillar1 arasinda tarim kesiminde
meydana gelen, yillik ortalama 2.409 kazanin %41,5’inin traktdrden
kaynaklandigini ve bunun da yaklasik %50°den fazlasmin, traktoriin devrilmesi
seklinde sonuglandigini bildirmistir. Ayrica hasat sirasinda meydana gelen kazalar,
tim tarimsal faaliyetlerdeki kazalarin %37’°sini olusturdugunu ifade etmistir.
Tarimsal iiretimde kullanilan traktér ve makinelerin biiyiik kiitleli ve karmasik
yapida olusu, makinelerin egitimsiz kisilerce kullanilmasi, ¢alisilan alanlarin
bircogunun diizensiz zemine sahip olmasi gibi nedenlerle meydana gelen kazalarin
bliyiik bir kisminin, trajik sonuglara yol agtigini sdylestir.

Yilmaz 2016 Yiiksek Lisans Tezinde, traktor giic aktarma organlarin

tasarim incelemesini ve aragtirmasi gerceklestirmistir. Traktoriin ¢caligsma kosullari
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i¢in belirlenen hizlari referans alarak, her vites kademesi i¢in aktarma oranlarini ve
bu kademelerin {irettigi teorik degerler hesaplamistir. Traktoriin giic aktarma
organlar1 tasariminda, lastik ¢evre kuvveti ve momenti degeri kullanmigtir.
Traktoriin, motorda liretilen ve aktarma organlarinda degistirilen momentin ancak
lastik ¢evre momenti kadarmi zemine aktardigini, daha fazlasindan
yararlanamadigin1 ve patinaj ile kaybettigini belirtmistir. Patinaj ¢alisma sirasinda
istenilmeyen bir durum oldugunu fakat belirli bir orana kadar olusan patinajlarda,
zeminin lastik tarafindan sikistirilip daha fazla moment aktarimi yaptigini
belirtmistir.

Kiiciiksariyildiz (2006) yaptigi calismada, traktorle ceki performansi
iizerine bazi1 faktorlerin etkisi arastirmistir. Denemelerde arka aks yiikiinlin
arttirllmasi ile birlikte, muharrik lastiklerin zemin ile temas eden ylizeyi arttigini ve
lastiklerin zemine tutunmalarinin iyilestigini belirtmistir. Bunun sonucunda ise ¢eki
verimi arttigin1 soylemistir. Yiiksek ¢eki kuvvetini gerektiren tarimsal faaliyetlerde
traktoriin arka aks yiikiiniin arttirilmasi gerektigi gézlemlemistir. Ceki kuvveti sabit
tutuldugunda ise, lastik basincinin artirilmasiyla ¢eki veriminin azaldigi gormiistiir.
Maksimum ¢eki verimi %97 olarak, 120kPa lastik basinci, 2946 daN dinamik aks
yiikiinde elde etmistir. Lastik basincinin diisiiriilmesi ile aks yiikiiniin arttirilmasi
¢eki performansinda benzer sonuglart vermis, lastik basincinin disiiriillmesi
tarimsal faaliyetlerde artan lastik temas yiizey alanina bagl olarak sikismasini
azalttigin1 belirtmistir. Ceki kuvvetini arttirdiginda ise patinajin arttigini ve g¢eki
verimini azalttigini sdylemistir. Patinajin %10-15 degerinin iizerine ¢iktiginda
traktor arka aks yiikiinii arttirilmasi gerektigini sdylemistir. Bu sartlarin saglanmasi
durumunda 6zgiil yakit tiiketimi en diisiik diizeylerde olacagini gozlemlemistir.

Ekinci (2011) yaptigr ¢alismada, bahge traktorlerinde kullanilan bazi
mubharrik lastiklerin yapisal ve igletme 6zelliklerinin ¢eki performansina etkisini
aragtirmistir.  Farkli zemin kosullarinda kontrollii degiskenlerin, degisen ¢eki
kuvveti degerlerine bagh olarak elde edilen patinaj degerleri iizerindeki etkilerinin

onemli oldugunu saptamistir. Her ii¢ zemin kosulu iginde sabit ¢ekme kuvvetinde
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en biliylk patinaj B3LIP1 kombinasyonunda, en disiik ise RI1L3P3
kombinasyonunda elde etmistir. Tim yiizeylerde artan lastik aks yiikiine baglh
olarak patinajda yaklasik %36’lik bir azalma oldugunu belirtmistir. Kontrollii
degiskenlerden aks yiikiiniin patinaj iizerindeki etkisinin daha 6nemli oldugu
gozlemlemistir. Net ¢eki oran1 zemin kosullarina ve lastigin aks yiikiine bagh
olarak 0.07 ile 0.93 arasinda degismis, net ¢eki orani aks yiikiindeki artisa bagl
olarak yaklasik %45 azaldigin1 gézlemlemistir.

Omnek ve ark. 2011, yaptiklar1 arastirmada, iki dingilli bir tarim arabasinin,
traktorle yapilan 4 kademeli hizda ve tarim arabasinin 3 kademeli yiik durumunda
frenleme  sisteminin  diiz  yol kosullarinda etkilerini  arastirmiglardir.
Arastirmalarinda belirlenen hizda, belirlenen yiikte tarim arabasinin frenleme
mesafesini Olgiilerek degerlendirmislerdir. Elde ettikleri sonuglar genel olarak
degerlendirildiginde, frenlemenin yeterli oldugu moment degeri 30 mm kayma
yolunda elde etmislerdir. Dinamik halde 6lciilen frenleme ivme degeri ise-2,5 m/s?
nin altinda bulunmustur. Bu durum frenleme sisteminin yataklandirma gerdirme
zincirlerinin ayarsizligi, manivela aktarma ve kam mili moment kolunun
uyumsuzlugu ile buna baghh olarak kuvvet aktarma etkinliginin (frenleme
tesirliginin) maksada uygun olarak gerceklesmemesinden kaynaklandigini
belirtmislerdir. Denemeler sonucunda, traktdr tarim arabasi kombinasyonunda
frenleme ivmesi, her bir kombinasyon igin TSE tarafindan 6nerilen-2,5 m/s?’lik
ivme degerinin altinda kalmustir.

Ozbayer 2019 vyiiksek lisans tezinde, tarim traktdrlerinin performans
karakteristiklerini degerlendirmistir. Arastirmayi, tarimda kullanilan traktdrlerin
kuyruk mili giicii, motor hizi, 6zgiil yakit tiiketimi, ilerleme hizi, ¢eki giicii, ¢eki
kuvveti ve traktor kiitlesi gibi bazi parametrelerin arasindaki iligkileri incelemis ve
karsilagtirmigtir. Hesaplamalarinda traktor kiitlesinin artisin1  ¢eki  kuvvetine

%89,25 oranda etki ettigini saptamistir.
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3. MATERYAL VE METOT

Caligmanin amaci kapsaminda, tasarimi yapilan imal edilen aparatin
sonradan traktore monte edilecegi igin Oncelikle traktdr ve buna bagli tarim
romorkun se¢imi ve parametreleri, materyal bagligi altinda ele alinmigtir. Metot

boliimiinde ise tasarim ve imalat i¢in yapilan hesaplamalara yer verilmistir.

3.1. Materyal
3.1.1. Traktor Secimi

Tarim isletmelerinin tasimacilikta yaygm olarak kullandiklar, iki
tekerlekten tahrikli traktor secilmistir. TURKFIAT 8066 model uygun goriilmiistiir.
(Sekil 3.1)

Sekil 3.1. Denemelerde Kullanilan Traktor
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Cizelge 3.1. Traktdr Genel Ozellikleri

Traktor Genel Ozellikleri

Motor Gucu 80 BG Ek Agirhiklar Dahil Agirlik [4050 kg
Motor Tipi 4 zamanli, Dizel |Yerden Yikseklik 52 cm
Silindir Sayisi 4 Adet On Lastik Olglist 12.4-24
Vites 12+12 Arka Lastik Olciisii 18.4-30
Dingiller Arasi Mesafe (230 cm Ceki Demiri Standart
Toplam Uzunluk 351 cm Yerden Yikseklik 49 cm
Bos Agirlik 2960 kg Aksa Uzaklk 64 cm

Cizelge 3.2. Traktor Uzerinden Olgiilen Degerler

Sekil 1.12' de Traktor Uzerinden Olgiilen Degerler
A :26cm L:60cm B:97cm D:54cm
H :185cm a:5cm b:30cm e:3cm
f :20cm h:35cm r:70cm

3.1.2. Romork Se¢imi

Traktore uygun, tasimacilikta yaygin olarak kullanilan, carpma etkili

frenleme sistemine sahip, iki dingilli ve merkezden doner diimenlemeli bir romork

secilmigtir. (Sekil 3.2)

Sekil 3.2. Denemelerde Kullanilan Traktére Uyumlu Romork
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Cizelge 3.3. Rémork Ozellikleri

Rémork Ozellikleri

Bos Agirlk : 2350 kg |Kasa Yiksekligi : 60cm
Yikleme kapasitesi : 6000 kg |Kasa Ek Yuksekligi : 37cm
Yik Hacmi : 8,9 m3 |aks Arasi Uzunluk : 325cm
Yikleme Alani : 8,9m? |Teker iz Genisligi : 160cm
Kasa Uzunlugu : 475 cm |Toplam Uzunluk : 635cm
Kasa Genisligi : 210cm |On Aks-Ceki Oku Arasi : 223 cm
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Sekil 3.3. Romork Ozellikleri

3.1.3. Tasarim ve imalat

Ceki demirinin tasarimi SolidWorks 2021 programindan yararlanarak

yapilmustir. Imalat1 Alpler Zirai Aletler A.S. firmasinda gergeklestirilmistir.
3.2. Metot

Ceki demirinin tasarimi ve imalati asagidaki siralama izlenerek yapilmistir.

(Sekil 3.4)
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Tasarim Parametrelerinin
Belirlenmesi

Tasarim Taslaginin
Olusturulmasi

Tasarim Cizimlerinin Yapilmasi

Malzeme Segimi

imalat Yéntemlerinin
Belirlenmesi

On imalat ve Montaj

On Denemelerin Yapilmasi

Son Diizenlemelerin Yapilmasi

Nihai imalat ve Montaj

Sekil 3.4. Tasarim Asamalari

Tasarima baglamadan 6nce asagidaki kabullenmeler yapilmistir.
a) Traktoriin tiretim seklini degistirmeden traktore sonradan monte
edilebilecek, montaj1 tek veya iki kisi tarafindan kolay ve hizli olacak
b) Aparatin herhangi bir parcasina zarar geldiginde tamami sokiilmeden
gerekli parga sokiilebilecek

c) Traktor lizerinde ¢aligma esnasinda diger ¢alisan pargalara etki etmeyecek
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d) Ceki demiri konumlandirmasi traktor seyir halinde iken kabin igerisinden
yapilabilecek

e) Dengeli bir indirme ve kaldirma hareketi i¢in ¢ift piston kullanilacak

3.2.1. Ceki Demirinin Traktor Uzerindeki Yerlesimi
Secilen traktoriin Slgiileri ele alinarak, traktor lizerinde ¢alisan parcalara
etki etmeyecek, standart ¢eki demirinin aksa olan uzakligina esit olacak sekilde

boyutlandirilmigtir. (Sekil 3.5)

50 cm

50cm

25cm

Sekil 3.5. Ceki Demiri Boyutlandirma Resmi

Traktor {izerindeki yerleskesi belirlenen Ceki demiri, traktoére sonradan ve
traktoriin tretim seklini degistirmeden monte edilebilecek bir sasi, sasi igerisinde
kolayca yukart asagi hareket saglayabilecek bir kizak, kizaga baglanti
elemanlariyla baglanan ¢eki demiri ve kizagin hareketini saglayan iki adet

pistondan olugmaktadir. (Sekil 3.6)
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Sekil 3.6. Ceki Demiri Tasarim Goriintiisii

3.2.1.1. Sasi

Ceki demiri traktore monte edilmesi ve calisacak parcalarin {izerine
takilmasi i¢in tasarlanmistir. Sasi tasariminda, standartta bulunan diferansiyel iistii
ceki demiri sasisi ele almmis ve igerisinde c¢alisacak kizagin yukari-asagi

konumlarinda sasinin disarisinda kalmayacak sekilde tasarlanmistir. (Sekil 3.7)

Sekil 3.7. Ceki Demiri Sasi
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Gelecek yiiklere ve kuvvetlere karsi dayanim saglayabilmesi i¢in, sistemin
traktore baglanan sag ve sol saclar 16 mm kalinlikta 5630 malzemeden yapilip, 1s1l
islem uygulanarak sekil verilmistir. Pistonlarin yerlesimi i¢in 14 mm kalinlikta
5630 malzeme 1s1l islem uygulanarak sekil verilmis ve sasiye kaynatilmugtir.
Pistonlarin ¢aligma esnasinda dengede kalabilmesi i¢in aparatin yanlarina
kelepgeler kaynatilmistir. Sasi igine yerlestirilen kizagin, dengesini saglayabilmesi
icin 20x20 mm 1040 malzeme 34,5 cm boyunda lama kullanilmistir. Sag ve sol
sasi saclarinin hem traktére hem de birbirine olan kuvvetlerini destekleyebilmesi
i¢in iki sacin arasina 65x12 mm 1030 malzemeden 23 c¢cm boyunda destek lamasi

eklenmistir. (Sekil 3.8)
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Sekil 3.8. Sasinin Teknik Resim Goriintiisii
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3.2.1.2. Kizak
Aparatin sasi igerisinde serbest sekilde c¢alisacak, ¢eki demirinin
baglandigi, yan taraflardaki pistonlar sayesinde yukari asagi hareketi saglanan

parcadir.(Sekil3.9)

Sekil 3.9. Kizak

Gerekli yiiklere ve kuvvetlere kars1 dayanim saglayabilmesi igin, sistemin
sase igerinde hem gerekli olan kuvvete dayanim gosterebilecek hem de gerekli
harekete uyum saglayabilmesi i¢in kizak yan saclar1 14 mm 5630 malzemeden
yapilmistir. Ceki demirini kizaga baglayabilmek i¢in 16 mm 5630 malzeme
kullanilmistir. Kizagin yukar1 asag1 hareketini saglayabilmesi icin baglanti milinin
icinden gecebilecegi, i¢c ¢ap1 31 mm ve dis ¢ap1 51 mm olan 1040 malzemeden

yapilmig bir boru kaynatilmistir. (Sekil 3.10)
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© [ ]

20

229

Sekil 3.10. Kizak Teknik Resim Goriintiisii

3.2.1.3. Ceki Demiri
Kizagin iizerine, baglanti elemanlariyla baglanan, standart ceki demiri

Olciileri goz oniinde bulundurularak tasarlanmustir. (Sekil 3.11)

Sekil 3.11. Ceki Demiri Goriintiisii
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Ceki demirinin, kizaga baglanan sact 16 mm kalinliginda 5630
malzemeden, baglant1 sac1 ve ¢eki demiri sact arasinda 16 mm ve 14 mm 5630
malzemeden yapilmigtir. Ceki demiri ise 20 mm 6252 malzemeden 1s1l islem

uygulanarak sekil verilmistir. (Sekil 3.12)

] !

Sekil 3.12. Ceki Demiri Teknik Resim Goriintiisii

3.2.2. Hesaplamalar

Piston hesaplamalart;

F,=P.A 3.1)
A = (DZ—”)2 (3.2)
F,=P.A, (3.3)
a;=m (%) - () (3.4)
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Burada;

Fi: Itme Kuvveti (kg)

F¢ : Cekme Kuvveti (kg)

P: Pompa Basinci (Bar)

Ai: Piston Boru Alani (cm2)
Dp: Piston Boru Cap1 (cm)
Dm: Piston Mil Cap1 (cm)’dir.

Civata Hesabu;
o, = :—1 < O,m ,burada g,,, akma gerilmesinin %60 alinabilir. g,,, = 0,6. g4, (3.5)

Burada;

Oar : Akma Gerilmesi (N/mm?)

F : Isletme Yiikii (N)

A; : Civata Kesit Alan1 (mm?)
Oum : Emniyet Gerilmesi (N/mm?)
o, : Cekme Gerilmesi (N/mm?)

Baglant1 Mili Hesabu;
My
Omax = w, = Oem (3.6)

Burada;

Omax - Maksimum Gerilme (mm?)
Oum : Emniyet Gerilmesi (N/mm?)
M, : Maksimum Moment (N/mm?)
W, : Mukavemet Momenti (mm?)

Moment hesabi;
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M=F.d
Burada;
M: Doénme Kuvveti (Nm)
F: Kuvvet (N)

D: Kuvvetin Dénme Noktasina olan uzakligi (m)

46
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4. ARASTIRMA VE BULGULAR

Tasarimi yapilan aparatin hesaplamalari ve iiretimi bu bélimde verilmistir.

4.1. Hesaplamalar
4.1.1. Pistonlar

Tarim isletmeleri tagimacilikta iki dingilli tarim arabalarini kullanirlar.
Fakat kullanim yerlerine ve sekillerine gore de tek dingilli rémorkta kullanirlar.
Piston hesab1 yapilirken bu durum g6z onilinde bulundurulmustur. Traktére uyum
saglayacak tek dingilli romork agirlig1 ve tasiyacagi maksimum yiikle beraber 7500
kg’dir. Esitlik 3,7 ‘ye gore moment hesaplamasi yapildiginda ise traktor ¢eki
demirine 4000 kg etki etmektedir.

Yapilan bu hesaba bagli kalarak 3.1 — 3.4 esitlikleri yardimiyla pistonlarin
itme kuvveti (Fi) 5600 kg ve ¢cekme kuvveti (F¢) 3300 kg’dir. Aparatta 2 piston
kullanacagindan itme kuvveti 11200 kg ve ¢ekme kuvveti 6600 kg’dir. (Sekil 4.1)

~.

Sekil 4.1. Piston Goriintiisii
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Pistonlarin agik ve kapali durumlari, ¢eki okunun yukari konumda traktor
agirlik merkezine etkisi ve asagi konumda carpma etkili frenleme sistemi etkinligi

belirlenerek bulunmustur. (Sekil 4.2 ve Sekil 4.3)

H—="
®
®
Y

Sekil 4.2. Piston Kapali Uzunlugu

0

‘ 85cm

Sekil 4. 3. Piston Agik Uzunlugu

©
®

4.1.2. Baglanti1 Mili

Pistonlarin ve kizagin birbirine baglanmasi igin tasarlanmugtir. (Sekil 4.4)

\

Sekil 4.4. Baglant1 Mili

Kizak sasi icerisinde sadece yukari ve asagi konumlandirilacagindan mile
gelecek yiiklerde bu yonde olacaktir. Piston hesabinda oldugu gibi tek dingilli
romork kaldirabilecek sekilde olmalidir. Esitlik 3.6’dan yararlanarak yapilan

48



4.ARASTIRMA VE BULGULAR Halil KOY

hesaplamada maksimum gerilme 100000 Nm bulunmus ve emniyet gerilmesinin

altinda kalmistir. Mili kizaga sabitleyebilmek i¢in pim deligi agilmistir.(Sekil 4.5)
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Sekil 4.5. Baglant1 Mili Teknik Resim Goriintiisii

4.1.3. Civata Hesabi

Aparat traktdre, tasarima gore traktor lizerinde bulunan civatalar ile
baglanmaktadir. Traktor lizerindeki civatalar 6 adet M16x1,5 civatadir. Esitlik
3,5’teki islemleri tersine yaparak civatalara gelen yiik toplam 26500 KG olarak
bulunmustur. Aparat iizerinde, civata yerleskesi gdz Oniine alinarak, toplam yiikii

tagiyacak 4 adet M30 civata kullanilmustir.

4.1.4. Ceki Demirinin Traktor ve Romork Baglantisina Etkisi
Traktor ve romork olgiileri alinarak SOLIDWORKS 2021 programi
tizerinde ¢eki demiri ve ¢eki oku arasindaki iliskiler hesaplanmistir. Hesaplamalar

traktor ve romorku ayni diizlemde ve paralel tutularak yapilmistir.
4.1.4.1. Ceki Demiri Yukar1 Konumda

Ceki demiri yukar1 konumda, ¢eki okunun traktoér agirlik merkezine etkisi

gosterilmistir. (Sekil 4.6)
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Sekil 4.6. Ceki Demiri Yukar1 Konumda Traktér ve Romork Baglanti Teknik
Goriintiisti

Sekilden yararlanarak sistemin sematik goriintiisii olusturulmustur. (sekil

4.7)

B

A C

Sekil 4.7. Ceki Demiri Yukar1 Konumda Sematik Goriintiisii

A noktasi traktor arka tekerlek merkezidir. Tekerlek cap1 140 cm’dir ve

merkezin yerden yiiksekligi 70 cm’dir
B noktasi ¢eki demiri ve ¢eki okunun baglant1 noktasidir.

C noktasi ¢eki oku ile ilerleme yoniiniin baglanti noktasidir.

A=7,B=17025",C= 275 |AB| = 59,9 cm, |BC| = 151,2 cm , |AC| = 210,5 cm
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4.1.4.2. Ceki Demiri Asagi Konumda
Traktor ve romork Olgiileri alinarak c¢eki demirinin asagi konumda

hesaplamalar1 yapilmistir. (Sekil 4.8)

Sekil 4.8. Ceki Demiri Asagi Konumda Traktéor ve Romork Baglanti Teknik
Gorlintiisti

Sekilden yararlanarak sistemin sematik goriintiisii olusturulmustur. (sekil

4.9)

F

Sekil 4.9. Ceki Demiri Asagi Konumda Sematik Goriintiisii

D noktas1 traktor arka tekerlek merkezidir. Tekerlek ¢cap1 140 cm’dir ve

merkezin yerden yiiksekligi 70 cm’dir
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F noktasi1 ¢eki demiri ve ¢eki okunun baglanti noktasidir.

E noktasi ¢eki oku ile ilerleme yoniiniin baglant1 noktasidir.

D=165, E=75", F=156" |DE| =2359cm , |EF| =1652cm ,
|DF| =75,1cm

4.1.5. Ceki Demiri Teknik Resimler
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Sekil 4.10. Ceki Demiri Asagi Konumda Teknik Resim Goriintiisii
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Sekil 4.11. Ceki Demiri Yukar1 Konumda Teknik Resim Goriintiisii

4.2. imalat
Uretim Alpler Tarim Ziraat Aletleri A.S. firmasinda yapilmugtir. Ceki

demiri 6nce kaynaklar1 yapilip monte edildikten sonra traktore takilmistir. (Sekil

4.12 — Sekil 4.31)
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Sekil 4.13. Malzemelerin Isil islem Uygulanarak Sekillendirilmesi
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Sekil 4.15. Ceki Demiri Sasi Yan Goriinds
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Sekil 4.16. Ceki Demiri Sasi Arka Goriiniis

Sekil 4.17. Kizak On Gériiniis
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Sekil 4.18. Kizak Yan Goriiniig

Sekil 4.19. Ceki Demiri On Gériiniis
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Sekil 4.20. Ceki Demiri Izometrik Gériiniis

Sekil 4.21. Baglant1 Mili
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Sekil 4.22. Pistonlar

Sekil 4.23. Piston Sabitleme Kelepgeleri
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Sekil 4.24. Traktor Standart Ceki Demiri
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Sekil 4.25. Traktor Standart Ceki Demiri Sokiilmesi

61



4.ARASTIRMA VE BULGULAR Halil KOY

Sekil 4.26. Aparat Sasinin Traktdre Baglanmasi
62



4.ARASTIRMA VE BULGULAR Halil KOY

Sekil 4.27. Pistonlarin Yerlestirilmesi
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Sekil 4.28. Kizagin Baglant1 Mili ile Pistonlara Baglanmas1
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Sekil 4.29. Aparat Ceki Demirinin Kizaga Baglanmasi
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Sekil 4.30. Piston Hortumlariin Baglanmasi
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4.ARASTIRMA VE BULGULAR Halil KOY

Sekil 4.31. Ceki Demiri Yukar1 Konumu
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4.ARASTIRMA VE BULGULAR Halil KOY

Ceki demirinin toplam agmg: 115 kg’dir. Ceki demiri traktore
montaj1 par¢a parca yapilabildigi gibi montaj1 yapilip traktore biitiin olarakta
takilanbilecek sekildedir. (Sekil 4.21 — Sekil 4.22 )

Sekil 4.32. Ceki Demirinin Biitiin Pargalar1
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4.ARASTIRMA VE BULGULAR Halil KOY
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Sekil 4.33. Ceki Demirinin Montajlanmig Resmi

Ceki demiri traktdre sonradan montelendigi i¢in hidrolik hortumlar

traktdriin arkasinda bulunan hidrolik ¢ikiglarina takilmaktadir.
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5.SONUC Halil KOY

5. SONUC

Bu galigmada, traktor arkasma dogrudan monte edilebilecek, yiiksekligi
ayarlanabilir ¢eki demiri tasarimi ve imalati amaglanmistir. Boylelikle traktor seyir
halinde durdurulmadan, tarim romorku ¢eki oku, kabin igerisinden yukar1 asagi
konumlandirilarak, egim yukari seyir halinde, traktor agirlik merkezini traktor arka
akslara yoneltilmesi hedeflenmistir. Ayn1 zamanda ¢arpma etkili fren tertibatl
tarim romorklarinda, egim asagi seyir halinde, frenleme sistemi devreye
almabilecektir.

Ceki demiri tasariminda, traktdre sonradan monte edilebilecek, iiretim
seklini degistirmeden kolay sokiiliip takilmasi amacglanmistir. Aparat boyutlar
secilen traktor boyutlarina ve ¢eki demiri baglant1 sekillerine gore tasarlanmistir.
Baglant1 sekilleri ve yerleskesi ayni olan bagka traktore de aktarilabilir. Romork,
kullanim sekillerine ve kullanim yerlerine gore ebatlar1 degismektedir. Denemeler
tarimda tasimacilikta tarim isletmelerince en ¢ok talep eden ve traktére uyum
saglayacak iki dingilli romork kullanmilmistir. Fakat farkli boyutlardaki traktr ve
romorklarda aparatin verimliligi degisebilir.

Denemeler, tarim isletmelerinin tasimacilikta, arazi kosullarinda ve seyir
halinde karsilastiklar1 zorluklar ele alinarak yapilmistir. Ceki demiri denemesinden
once igletmelerin kullandiklar1 ydntem ve aparatlar {izerinde denemeler yapilmistir.
Isletmelerin kullandiklar1 yéntemler genel olarak rémorku zor arazi kosullarinda
kontrol edebilmek i¢indir. Arazi kosullarinda tarim isletmelerinin kendi
kullandiklar1 yontemlerde traktor On tekerin yerden temasi kesilmistir. Aparat
denemesinde, operator traktor agirlik merkezini, meyil ve yolun durumuna gore
daha kolay kontrol edebildigi i¢in On tekerleklerin yerden temasi kesilmemistir.
Yapilan denemeler sonucunda, aparat arazi kosullarinda ve seyir halinde tarim

isletmelerince tercih edilebilir.
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5.SONUC Halil KOY

Sonug¢ olarak, gelistirilen ¢eki demiri, uygulamada traktoriin boyut
Ozellikleri goz Oniine alinarak tasarim iizerinde yapilacak kiigiik diizenlemelerle

kolaylikla kullanabilecegi belirlenmistir.
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