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OZET

Genel olarak sulu sistemler kapali devre gevrimlerdir, Dolasan su bir generatérde isitilir veya sogutulur.
Buradan elde edilen sicak veya soduk su kullanici elemanlara génderilir. Burada cevreye isI vererek veya
cevreden isi alarak soguyan veya iIsinan su tekrar kazana veya su sogutucuya déndurulir.

Sulu sistemler baslangicta tek boru Uzerine seri olarak dizilmis kullanici elemanlardan olusan basit devrelerdir.
Basit akis bicimi, kontrol elemanlarinin olmayisi ve genellikle dogal dolasimli oluslari bu sistemlerin
karakteristigi olmustur. Ancak zamanla sulu sistemlerin boyutlari cok blytmus, iki borulu sistemlere gegilmistir.
Burada kullanicilar devreye paralel baglanmakta ve akis kontrol elemanlari kullanilabilmekledir. Yz yili agkin
sliredir kullanilan iki borulu sistemlerde, bu uzun tecriibeye ragmen, hala tasinan akiskanin ve dolayisi ile isi
enerjisinin kullanicilara en uygun bir higimde dagihmi problem olmakta ve bu konuda hatalar yapilmaktadir. Bu
bildiride temel prensipler Gzerinde durulacak ve gesitli sulu sistem gézimleri anlatilarak tartisilacaktir. Bu
gerceve iginde sulu sistemlerde basing dagilimi birinci bélimi olusturacaktir. ikinci béliimde pompalarin
yerlesimi; seri, paralel ve degisken debili pompalama tizerinde durulacaktir. Uglincii bélim dagitim sistemlerine
ayriimistir. Bu bélimde paralel cift borulu ve Tischelman sistemleri; sabit ve dedisken debili pompalama
sistemleri; primer-sekonder devre dagitim sistemleri tizerinde durulacaktir.

GIRIS

Sulu sistemler tesisat mihendisliginin temel ¢éziimlerinden biridir. Gerek isinma ve sogutma, gerekse sihhi
tesisatla sulu sistemler hemen her tesisat mihendisi tarafindan kullanilsa da; uygulamada ve projelerde
karsilagilan yanligliklar, konunun temel bilgilerinde gogu kiside eksiklikler oldugu kanaatini dogurmaktadir. Bu
bildiride sulu sistemlerde uygulamaya donik bazi temel kavramlar tartisilacaktir. Her seyden 6nce sulu
sistemlerin boyutlandiriimasinda esas olan ana kriterler ve sistemin tasariminda esas olan prensipler lGizerinde
durulmalidir. Sulu sistemlerin boyutlandiriimasinda ana kriter ekonomidir. Eger boru gaplan biyk segilirse ilk
yatinnm maliyetleri arlar. Buna karsilik basing kayiplari azaldigindan suyun dolasimi igin gerekli pompalama gicu
azalir. Dolayisi ile igsletme maliyetleri azalir. Optimum ¢6zim toplama maliyeti minimum yapan boyuttur.
Optimum ¢6ztmler cogu zaman standardlar tarafindan empoze edilirler. Bu optimum ¢6ziimle beraber baska
kriterlerin de saglandiginin belirlenmesi gerekir. En 6nemli sinirlayici iki kriter ses ve boru asinmasi ile ilgilidir.
Boru icinde su akisi eder su icinde hava veya buhar kabarcig§i yoksa gok sessizdir. Ornedin icindeki hava iyice
alinan kaynar su sistemlerinde 4,5-5 m/s hizlara kadar rahatlikla cikilabilir veya sogutulmus su sistemlerinde
hizlar ses problemi olmaksizin yiksek olabilir. Ses ayni zamanda erozyonla da ig igedir. Sistemde hava varsa,
yiksek hizlarda bu ayni zamanda erozyon problemi de yaratacaktir.

Tasarimda esas olan prensip ise sistemde direnglerin dengelenmesidir. Sistemde paralel olarak olusturulan
kollarin her birinde bitin galisma sartlarinda baslangicta belirlenen debiler gegmelidir. Pratik sistemlerin
basarisi bu temel prensibe ne kadar yaklasildigina baghdir. Bu temel sorunun yaninda sistemden havanin
tahliyesi, basing darbeleri, korozyon ve igletme ekonomisi gibi pek cok diger problemin de alinacak énlemlerle
gbzulmesi gerekir.

SULU SiSTEMLERDE BASING DAGILIMI

Bu bildiri gercevesinde sadece kapali su devreleri lizerinde durulacaktir. Su devresi atmosfere agik veya kapal
olabilir. Ancak su alt bir seviyeden, ylksekteki bir seviyeye basilmamaktadir. Sadece devrede dolastiriimaktadir.
Dolayisi ile bu sistemde kullanilan pompalara dolasim veya sirkiilasyon pompasi adi verilmektedir. Dolagim
pompasi sadece devrede suyun dolasim sirasinda ortaya gikan sirtiinme kaybi, yerel kayip gibi dinamik yukleri
karsilar. Su hareketi azaldikga bu ylkte azalir. Kapali devrelerde pompa igin g6z 6niine alinmasi gerekli statik
ylk sadece sicaklik farki dolayisi ile ortaya gikan yogunluk farkindan kaynaklanir. Bu deger kayip veya kazang
yonde etkili olabilir ve cogu zaman pompali devrelerde ihmal edilir.

Sulu sistemlerdeki basing iliskisi Bernoulli denklemi ile verilir ki aslinda bu enerjinin korunumu denklemidir.
Bernoulli denklemi;
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olarak verilir, Burada,

P = Basing (Pa)

p = Yogunluk (kpm')

V = Akiskan hizn (ms)

¢ = Yercekimi ivmesi (m/s)

£ = Yiikseklik (m)

H = Toplam basing {Pa)

| ve 2 noktalan arasinda akigkamm akig si-
rasinda bir cnerji donlgimi (basing dlgimil) mey-
danii gelir, Bu diigiim,

AP=H - H:
olarak ifade edilebilir. Kapah bir sistemde basing dii-
siimid,
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ile gosterilebilir. Burada ilk terim strtinme kaybini, ikinci terim yerel kayiplari ve son terim dlsey dogrultuda
yodgunluk farkinin dogurdugu kaldirma kuvvetini ifade etmektedir.

BUtUn bu basing iliskilerinin gorilebilmesi icin kapal bir devreye ait basing dagilim diyagrami gizilebilir. Sekil
1'de bdyle bir 6rnek kapal devre basing diyagrami verilmistir. Sekil 1a'da devre semasi, b'de akis yokken statik
basing dagihmi, c'de ise pompa tam gligte calisirken basing dagihmi gérilmektedir. Sistemde kapal genlesme
tanki bulunmaktadir. ister kapali, ister acik genlesme tanki olsun, bu tankin sisteme baglandigi noktada
uyguladidi basing referans noktasidir ve dedismez. Sekildeki sistemde bu kap tarafindan uygulanan basing 3, 4
bar olup, pompa calismazken bu kapla ayni seviyede olan bitin noktalarda basing ayni dederdedir. Sematik
sekilde devre planda gosterilmis olup, farkli kollardaki noktalar rakamla ve yazi ile ifade edilmistir. Sistemde
yiksekte olan 19, 20, 21 noktalarinda ve 6, 7, 8, 9, 10 noktalarinda daha disuk statik basing ve algakta olan
22, 23, 24 noktalarinda daha ylksek statik basing gérilmektedir. B durumda akis sifir oldugundaN pompanin
karsilamasi gereken basing disimu yoktur.
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Sekdl 1, ldealize Edilmis Bir Sicak Su Sistemi a) Akig Diyagrami b) Sfic Akigta Basing Dagim

BASING, Bar

Seldl lc. Tam Kapasite Alog Halinde Basing Dagihm

Pompa calistiginda O noktasindan itibaren pompa cikisi olan 1 noktasina kadar pompa basma yiksekligine esit
miktarda (37,4 mss) basing artisi olur. Bu pompa tarafindan saglanilan basing farki, 1'den tekrar O noktasina
kadar olan butlin devrede sirtiinme ve yerel kayiplara kullaniimaktadir.

Goruldugu gibi ayni kotta olan ve pompa calismazken ayni statik basingta olan 1, 2, 3, 4, 5 noktalari arasinda,
pompa calismaya baslayinca basing farklari olusmaktadir. Pompanin sadladigi basing, 1'den 5'e boru hattinda
slrtinmelerle kaydedilmektedir. Sonucta 1'den 0'a kadar devrede hep azalan edimle ilerlemekte ve O'da
kapanmaktadir. Ayrica ayni noktalara bagli paralel kollarda meydana gelen basing diistimleri birbirine esittir.
Ornegin 4, 22, 23, 24, 12 hattiile 4, 5, 6, 7, 8,9, 10, 11, 12 hattinda esit basing diisimi vardir. Bu
kendiliginden olusan bir dengedir. Bu dengenin olusumu igin her iki koldaki su debileri kendilerini ayarlar.
Dolayisi ile bu kollardan herhangi birinde olacak direng degisimi diger kollardaki debilerin dedismesine neden
olur. Iste sulu sistem tasariminda en énemli problem bu debi degisimlerinin kontroliidiir.

Sekil 2'de ayni sistemin 2 yollu kontrol vanalarini kisilmasi suretiyle debisinin yariya inmesi durumunda basing
diyagrami verilmistir. Bu durumda sabit devirli pompada debi alirken, basma yuksekligi biraz artmakta, buna



karsilik kullanim yerlerinde basing dlisimu esas 2 yollu kontrol vanalarinda meydana gelmektedir. Debi diismesi
nedeniyle borudaki ve isiticilardaki basing kayiplari azalmistir.
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Sekil 2, % 50 Kismi Kapasitede Basing Dagihm

POMPALAR VE SULU SISTEMLER

Pompalar sulu sistemlerin kalbidir. Dolayisi ile sistem dizayninin en énemli bolumind pompalarin segimi ve
yerlesimi olusturur. Her seyden 6nce glinUmizde pompanin yeri kazanlardan veya sogutma gruplarindan sonra
olmaldir. Genlesme kaybi kazan veya sogutma grubu donls hattinda oldugundan bu durumda butln boru
sistemi basing altindadir. Bu 6zellikle sicak sulu i1sitma devrelerinde 6nem kazanir.

Santriflj dolagsim pompalarinda bilinmesi gereken asagidaki genel 6zellikler gecerlidir:
a. Pompa debisi pompa devir sayisi ile orantilidir.

b. Pompa basma ylksekligi pompa devir sayisinin karesi ile orantilidir.

c. Pompanin gektigi glic pompa devir sayisinin kibu ile orantilidir.

Ornegin bir pompanin devir sayisi % 50 azaltilirsa, pompaladigi su % 50 oraninda azalirken, basma yiiksekligi
orijinal dederin % 25'ine, glg ihtiyaci ise orijinal dederin % 12,5'una iner.

Pompa karakteristigi denilen kapasiteye karsilik pompa basincinin dedisimi, sirklilasyon pompalarinda genis bir
aralikta meydana gelir. Dolayisi ile bir dolasim pompasi gok genis bir aralikta galisabilir. Sekil 3'te 6rnek bir
pompa karakteristigi verilmistir. Bu edri Uzerinde pompa verim dederleri de isaretlenmistir. Sicak sulu Isitma
sistemi devresi icin ayni eksen takiminda sistemin karakteristigi cizildiginde yine Sekil 3'teki sistem egrisine
benzer bir egri elde edilir. Bu iki egrinin kesim noktasi, (A) galisina noktasidir. Sistem karakterinin degismesi
(6rnedin bir motorlu vananin kisilmasi) veya pompa karakterinin dedismesi (Ornedin pompa devir sayisinin
azalmasi) halinde calisma noktasi da (sirasi ile B ve C noktalan) dedisecektir. Pompalar gcalisma noktalan pompa
edrisinin maksimum verim bdlgesinde olacak sekilde secilmelidir.
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Sekil 3, Pompa ve Sistemn Karakreristikleri

DEGiISKEN DEVIRLI POMPALAR

Sekil 4'te dedisken devirli bir pompanin % 100, % 90, % 75 ve % 55 hizdaki karakteristik egrileri verilmistir.
Ayni sekilde sicak sulu 1sitma yapilan kampus tipi bir uygulamada primer devre sistem egrisi de gérilmektedir.
Isitma ihtiyaci dis sicaklia bagh olarak azaldikca 2 yollu kontrol vanalari kisilarak debiyi azaltmakta, buna bagh
olarak pompanin devri de azalarak gerekli olacak kadar debi saglamaktadir. Devir azaldikca calisma noktasi
sistem edrisi boyunca asagdi kaymakta, kapasite azalirken paralel olarak gekilen gic de azalmaktadir. Bu
durumda degisken devirli pompa sistem egrisine mikemmel uymakta ve sabit devirli bir pompaya gore blyutk
enerji tasarrufu saglanmaktadir. Halbuki klasik sabit devirli sulu sistemlerde 3 yollu vanalarla isitma kontrol(
yapilir. Primer devrede debi stirekli sabit kalirken, isiticilardan dolastirilan akiskanin sicakligi degistirilir. Her iki
sistemde de 1sitma ayni mikemmellikte kontrol edilirken, dedisken debili sistemde ayni zamanda pompalama
giciinden tasarruf saglanmaktadir. Ozellikle son yillarda degisken devirli pompa fiyatlari hizla diiserek makul
dederlere gelirken, enerji maliyetlerinin ylikselmesi bu pompalarin daha fazla kullanilmasina yol agmistir. Egilim
dnimizdeki yillarda bu pompalarin daha yaygin kullaniimasi yéniindedir. Ornedin Almanya'da 50 kW giiciin
Ustinde domestik 1sitma sistemlerinde bile sabit devirli veya elle ayarlanabilen kademeli devirli pompalarin
kullanimi 1.1.1996'da yasaklanmistir. Hig olmazsa 3 kademeli otomatik devir ayarli pompa kullanimi
istenmektedir. Yine Almanya igin verilen rakamlara gore sabit devirli dolasim pompalarinin dedisken devirli hale
getirilmesi durumunda yillik 2,5 milyar kWh elektrik enerjisi tasarrufu yapilabilecektir. Sabit devirli pompa
aslinda omurunun sadece % 2-5'inde tam kapasitede galismak zorundadir. Geri kalan zamanlarda hep dislk
kapasite talebi vardir.
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Sekil 4, Depisken Devirli Pormpa Karakteristigi

Ancak burada degisken devirli pompalarin kullaniminda sistem karakteristiginin biiyiik 6nemi vardir. Sekil 4'te C
edrisi ile bagka bir sistem karakteristigi verilmistir. Bu bir sogutulmus su devresi sistem karakteristigidir. Burada



dis sicaklik yiikiin degisiminde cok az rol oynamaktadir. Onemli olan giines yiikleri ve i¢ yiiklerdir. Bazi zonlar
tam yukte iken, bazilari minimum olabilir. Ayrica sogutma grubu devresinde sabit miktarda su dolasimi gerekir.

Sogutma gruplarinda suyun dolasimi ayni primer devre pompasi ile gergeklestiginden, grubun direnci her
kapasitede slrekli var olacaktir. Sonug olarak degisken debi karakteristigi sadece ana dagitim devresi igin
gegerlidir ve bu devrede toplam devre direncinin ancak yansina esit oldugundan kapasite degisimi ile pompanin
karsiladigi direncte dedisim azdir ve kapasite azaldikga sifira gitmez. Bu durumda gorildugu gibi dedisken debili
pompa cok fazla karl dedildir. Sistem karakteristigi nedeniyle pompa devir hizi belirli bir dederin altina inemez.

Sogutulmus su sistemlerinde degisken debili pompalar ancak gok buylk kampus tipi uygulamalarda primer ana
dagitim devrelerinde kullanilabilir veya primer-sekonder devreli sistemlerde sekonder dagitim devresinde
kullanilabilir.

Sonug olarak degisken debili sistemlerin uygulanmasinda sistem karakteristigi mutlaka g6z 6niine alinmali ve
karakteristik uygunsa kullanilmahdir. Aksi halde yatirnm bosa gitmis olacaktir.

Dedisken devirli pompalarin ekonomik yararlan yaninda iki 6nemli fayda bulunmaktadir : 1. Tesisattaki kontrol
karakteristigine bagli olmakla birlikte, yike bagli olarak debi dustiikce ses ve titresim problemleri de hizla
azalir. Sistem daha yUlksek bir konfora ulasir. 2. Hidrolik devredeki dengenin (kapasite kontroll cinsine bagh
olmakta birlikte) yik degisimini en aza indirilmistir.

Degisken devirli pompalarda kademesiz hiz ayan gunimize daha gok frekans konvertorleri ile yapilmaktadir.
Devir ayari igin gerekli kumanda farkh blyUkliklerden alinabilir. Hissedilebilen blytklikler.

- Gidis veya donus suyu sicakliklari

- Gidis-dodnls suyu sicakhk farki

- Gidis veya don(s suyu basinglari

- Gidis-dodnls suyu basing farki

- Cevre sicakhgi

- Zaman

olabilir. Dolayisi ile sistem; kontrol edilecek blyukligu uygun bir sicaklik veya basing sensoéri, frekans
konvertéri ve pompa-motor grubundan olusmaktadir. Kuru rotorlu santrifiij pompalarda genellikle devir hizi
ayarinda kullanilan sensoér ve konvertorler ayri birimler halindedir. Yeni nesil islak rotorlu dolasim pompalarinda

ise butlin sistem pompaya entegre vaziyetledir.

Kullanilan kontrol cihazlari istege bagli olarak birden fazla pompaya kumanda edebilmekte, bunlari sira ile
devreye alabilmekte ve galisina noktasini serbest olarak belirleyebilmektedirler.

Dedisken devirli pompalarda kapasite hig bir zaman % 0'a kadar indirilemez. Pratikte dedisken devirli
pompalarda kapasite % 100-% 40 arasinda dedisebilmektedir.

POMPALARIN PARALEL BAGLANMASI

Pompalar paralel badlandiginda toplam debi pompalarin her birinin ayni basma ytksekligindeki debilerinin
toplamina esittir. Sekil 5 Gg esit pompanin paralel baglanmasi halindeki tipik galismasini gostermektedir.
Pompalar yiki kendi basing-debi karakteristiklerine gére paylasmaktadirlar. Kararli bir galisma igin galisma
noktasini net olarak belirlenebilmesi gerekir. Bu nedene pompa karakteristiklerinin orta derecede dik olmasi
gerekir. Dliz karakterli pompalarin paralel gaismasi halinde yiik paylasim noktalarinin kaymasi egilimi ortaya
cikar. Gok dik karakterli pompalarda ise kararsizlik olusabilir.
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Sekil 5, Ug Esit Pompanin Paralel Galigmas:

Sekilde sistem karakteristigi GglU paralel pompa karakteristigini O noktasinda, ikili, pompa karakteristigini |
noktasinda kesmekte ve tek pompayi kesmemektedir. Ancak sistemde bir vananin kisilmasi sureti ile basing
arttirilirsa, tek pompa 3 noktasinda sistem ihtiyacini karsilayabilir. iki pompa birlikte 1 noktasinda tek pompa
debisinin iki mislini saglamaktadir. Ancak Uglnct pompanin ilavesi O noktasinda debiyi % 12 daha
artirabilmektedir.

Pompa verimleri sekil Gzerine isaretlenmistir. Bunun incelenmesinden optimum galisma araliklarini belirlemek
mimkindir. Tek pompa stabil calisma noktasi 3'e kadar kullaniimalidir. iki pompali calisma 2 noktasina kadar
devam edebilir. 2 noktasi verimlerin esit oldugu noktadir. Bu noktada gekilen gtc farkl basma yuksekligine
ragmen esittir.

Paralel ¢alisan ¢ok sayida pompa ile kademeli olarak degisken debili sistemler yaratilabilir.
Bu sekilde gelistirilmis ticari kontrol sistemleri mevcuttur. Boyle bir sirali kontrol Sekil 6'da

gosterilmistir. Bu sistemde gidis-doniis arasindaki basing farki AP sabit tutulmaktadir. Sistemi
kontrol eden iki yollu vanalar kisildikca kollektorler arasindaki bypass devresindeki iki yollu
motorlu vana agilmakta ve basing farkini sabit tutmaktadir. Belirli bir noktada pompanin biri
devreden ¢ikarken bypass vanasi yeniden kisilmaktadir. Boylece pompalar sira ile devreye

sokulmakta ve g:lkarllmaktadlr. Basit sistemler igin tek ve duz karakterli pompa yerine paralel gok sayida
pompa kullanmak dusik debiler bélgesi disinda buyUk bir kazang saglamaz. Ancak degisken devirli pompa
ornedinde incelendigi gibi, primer-sekonder devreli bélge sogutmasi ana dagitim hatlarinda ve benzeri
uygulamalarda karsilasilan diz karakterli sistemlerde paralel pompalar kullanmak blytk yarar saglar.
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Sekil 6, ki Yollu Vana Kullamlan Sistemlerda
Kollektirler Arasi Fark Basincina Bagh Olarak
Pompalann Sirall Kontroli

PARALEL DEGISKEN DEVIRLI POMPA BAGLANTISI



Kuru rotorlu pompalar baglanan frekans konvertorleri pompadan bagimsizdir. Dolayisi ile bir sira esil pompadan
herhangi birine kumanda edilebilir. Ote yandan degisken devir kabiliyetini doguran frekans konvertdrleri motor
glcu ile giderek daha pahali olmaktadir. Bu nedenle blylk debili sistemlerde paralel esit gligte pompalar
kullanarak ve bunlardan sadece bir tanesini degisken devirli yaparak maliyeti diistirmek mumkundur. Ticari
olarak 6 pompaya kadar paralel baglanmis dedisken devirli pompa gruplar hazir paket olarak piyasada
mevcuttur. Burada sira ile pompalar devreye girmekte veya gikmakta aradaki bélgede ise degisken devirli
pompa slrekli debi kontrolini gergeklestirmektedir. Bu sistem sicaklik, basing veya bunlarin farkindan
kumanda alabildigi gibi, yukarida s6zi edilen paralel pompa karakteristiginin avantajlarini da tasimaktadir.

POMPALARLA ILGILI PRATIK ONERILER

- Pompalarin mekanik salmastral veya fitil salmastrali olmasi is sahibinin segimine birakilmahdir. Eger isletmede
iyi bir bakim ekibi varsa normal salmastralar tercih edilmelidir. Mekanik salmastralar daha uzun émurli
olmalarina ve bakim gerektirmemelerine karsilik, kirildiklarinda mevcut personelle tamir edilemezler. Mutlaka
ilgili servis tegkilatina gereksinim vardir. Bu da pompanin bir stire devre disi kalmasina neden olur.

- Mekanik salmastralarin en bliylik dismani kum ve ince yabanci maddelerdir. Bu nedenle 6zellikle sicak sulu
sistemlerde ilk 6 aylik mertebesinde bir ddnemde normal salmastra kullanmak ve yabanci maddeler gokelip
filtrelendikten sonra mekanik salmastralarin takilmasi tavsiye edilir.

- Gelecekteki bliylik ylk igin secilmis pompalar, baslangig doneminde uzun siire dislk yilklerde calisacaksa; bu
dénem igin daha kiglk capli bir gark ile galistirilabilir. Tam kapasite garki da gerekli zamanda kullaniimak Gzere
depoda saklanir. Cekilen glic cark capinin kiibl ile orantil oldugundan buyUk tasarruf saglanir.

- Sabit devirli pompalar tamamen kapali veya kapaliya yakin bir konumda uzun stire galistirimamalidir. Aksi
halde su asiri 1sinir. Sistemde pompalari sogutacak kadar minimum bir bypass debisinin dolasma imkani
saglanmalidir.

ISITICI VEYA SOGUTUCU SERPANTIN PERFORMANSI

Farkl su debilerindeki serpantin performansi ve bunun merkezi sisteme etkileri asadidaki tabloda verilen 6 tipik
sulu sistem igin Sekil 7'de gosterilmistir. Bu sekilde 1si dedistirgeci ylizeyi ve akiskan giris sicakligi sabittir.

Tipik sulu sistemler kizgin su (HTW), sicak su (LTW) ve sogutulmus su (CHW) olarak segilmistir. Sekil 7'ye gére
kizgin su halinde (HTW) kapasite ile debi arasinda lineere yakin bir iliski vardir. Boylece bu hal kapasitenin debi
ile en kolay kontrol edilebilecedi durum olarak gézikmektedir. Tam tersine LTW1 ise debi dedisimine karsilik
kapasite degisim cevabinin en zayif oldugu hale karsi gelmektedir. Debi tam ylkin yarisina disdrildagiunde
(%50), kapasite ancak tum yikin % 90'ina indirilebilmektedir. Kapasiteyi yariya indirmek igin debiyi % 12'ye
kadar disirmek gerekmektedir.
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Sekil 7, Akig Cinsine Gére
Serpantin Performans:

Buradan goriiliiyor ki 1s1 degistirge¢lerin kontrol performansini etkileyen en dnemli parametre

AT sicaklik farki olmaktadir. Bu farkin islemin miisaadesi nispetinde en genis yapilmasi
gerekir. Dogal olarak esanjor (veya serpantin) performansi, kontrol meselesinin bir yiiziidiir.
Olayn diger yiiziinde ise kontrol vanalarinin karakteristigi bulunmaktadir.
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Sekil 8'de ise ayni sulu sistemlerin karakteristiklerinin dizayn degerinin 6tesindeki durumu verilmistir. Buradan
goraldagu gibi kizgin suda (HTW) debiyi % 12 arttirinca kapasitede % 10'luk bir artis elde edilmektedir. Halbuki
LTW1 sisteminde debiyi iki misli arttirmak, kapasiteyi ancak % 5 oraninda artirmaktadir.
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Sekil 8, Asn Beslema Halinde Serpantin Performanslar

Buradan varilan sonug ise, HTW sisteminde serpatin secimindeki hatalarin ve eksikliklerin debi degdisimi ile
kompanse edilebilecedi ve dizayn dederi etrafinda kapasitenin debi ile kolayca kontrol edilebilecedidir. Halbuki
bu esneklik sicak su (LTW) ve sogutulmus su (CHW) sistemlerinde yoktur. Dolayisi ile mimkinse bu
sistemlerde ylzeyler biraz daha emniyetli segilmeli ve kapasite kontrolli debi dedisiminden cok, sicak
dedisimine dayanmaldir.

Buradan cikan bir diger sonug da sabit debili sulu sistemlerin reglajinin gok zor olmasidir. Béylece bir sistemi
serpantin (veya esanjor) glicine bakarak dengelemek yukardaki agiklamalara gore gok zordur. Bu sistemlerin
reglaji hesaplanan basing disiimlerine gére yapilmalidir. Bu nedenle sabit debili sulu sistem tasariminda
devrelere otomatik debi kontrol elemanlari tesis edilmelidir.

Devami Gelecek Sayimizda

* Bu Makale, II. Ulusal Tesisat Miihendisligi Kongresi ve Sergisi Bildiriler Kitabindan alinmigtir.



