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OZET
AGIR TICARI ARAGLARDA OTOMATIK DINGIL INDIRME/KALDIRMA SiSTEMi
5 Bulug konusu, agir ticari araglarda gergek suris ve yikli kullanim kosullari altinda son

kullanicilarin harici midahalesine izin vermeyen belirlenmis kosullara gére ¢alisan otomatik dingil

indirme/kaldirma sistemi ile ilgilidir.
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ISTEMLER

Bir sasi (2); bir tanesi dusey dogrultuda hareket edebilir sekilde sasi (2) Uzerinde
saglanan en az g adet dingil (1a, 1b, 1c}); hareketli dingili (1b} tahrik edebilecek sekilde
sasi (2) dzerinde saglanan bir selencid valfe (12) sahip bir otomatik dingil
indirme/kaldirma sistemi olup o6zelligi otomatik dingil indirme/kaldirma sisteminin
hareketli dingilin (1b) kontrollini saglamak (zere;
e 3asi (2) Gzerine irtibath bir sasi baglanti braketi (5),
¢ Dingil (1b, 1¢) Uzerinde saglanan bir dingil baglanti braketi (8),
¢ Bir ucu dingil baglanti braketi (8) diger ucu bir ventil braketi (6) ile mafsalli bir
ventil cubugu (7},
¢ Sasi baglanti braketi (5) Uzerinde saglanan, ventil braketinin (6} diger ucu ile
mafsall ve ventil gubugundan (7) gelen diisey dogrultudaki hareketi elektrik
gerilime donusturen bir seviye ventili (4),
e Selenoid valf (12) ile irtibath, seviye ventilinden (4) gelen elektrik gerilimini
o6nceden tanimh hilgilere gbre karsilastirmak sureti ile hareketli dingilin (1b)
disey yonla hareketini saglayan, aracin kontrol Unitesi icerisine entegre bir

kontrel birimi (11) icermesidir.

istem-1’e gore bir otomatik dingil indirme/kaldirma sistemi olup dzelligi bahsedilen
tamimli bilgilerin makas (9) karakteristigi, yik dagilimi, mesafe, adirhk kalibrasyon

grafikleri olmasidir.

istem-1'e gére bir otomatik dingil indirme/kaldirma sistemi olup, karakterize edici
6zelligi; sabit dingillerden (1} en az birinin iki ucunda birden, en az birer adet seviye

ventili (4) bulunmasidir.

Bulug, dingil hareket mekanizmasinda kullanilan bir metot olup, karakterize edici
ozelligi; aracin agirhdi ile degisen sasi (2) - dingil (1) arasindaki mesafenin seviye
ventili (4) Gzerine konumlanmig ventil cubudunun (7) agisal hareketi ile dlglimesi ve
elektrik sinyali olarak kontrol birimine (11) gdnderilmesiyle kontrol biriminde (11) mesafe
farkinin, makas (9) karakteristigi, yok dagihmi ve agirlik verileri ile kargilagtiriimasi ile
her bir dingil {1) Gzerine binen agiridin tespit edilmesi, el freni aktif ve kontak anahtari
acik iken; farkh ventillerden (4) gelen verilerin yik dagihmi vs. makas (9) karakteristigi
verileri ile karsilagtirlmasi el freni tekrar aktif olana kadar son yik bilgisi ve

karsilastrma sonuglarini kaydetmesi ve set edilen degerlerin disina ¢ikilmasi
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durumunda selenoid valflere (12) sinyal gonderilmesi neticesinde dingillerin (1) hareket

ettirilmesi adimlarini icermesidir.

Istem-4'deki metot olup karakterize edici dzelligi el freni aktif ve kontak anahtan acik
iken arac¢ geri vitese alindiginda kontrol biriminden (11) selenoid valflere (12) dingilin

(1) kaldiriimasina yénelik kemut gdndermesi adimini igermesidir.

istem-4'deki metot olup karakterize edici 6zelligi yik sartlarini sagladigi durumlarda,
arac set edilen hiz sinirint astiginda kontrol biriminden (11) selenoid valflere (12)
dingilin {1) indiriimesine ydnelik komut gdnderiimesi ve arag kontag! kapatilana kadar

dingil (1) komutunun engellemesi adimlarini icermesidir.

istem -4'deki metot olup karakterize edici &zelligi herhangi bir ventile (4) el ile miidahale
edilmesi, seviye ventili {(4) veya selenoid valf (12) ariza durumlarinda, seviye ventilden
(4) gelen elektrik sinyalinin 6nceden set edilen mV dederlerinin disinda olmasi
durumunda kontrol biriminden (11} sinyal gdnderiimemesi ve bu sayede enerjisiz kalan

selenoid valf {(12) sistemiyle dingilin (1) yerde kalmasi adimini icermesidir.
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AGIR TICARI ARAGLARDA OTOMATIK DINGIL INDIRME/KALDIRMA SISTEMI
5 Bulus konusu, agir ticari araglarda gergek surils ve yUkli kullanim kosullar altinda son

kullanicilarin harici miadahalesine izin vermeyen belirlenmis kosullara gore ¢alisan otomatik

dingil indirme/kaldirma sistemi ile ilgilidir.
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TARIFNAME

AGIR TICARI ARAGLARDA OTOMATIK DINGIL iNDIRME/KALDIRMA SiSTEMI

Teknik Alan

Bulus konusu, adir ticari araglarda gergek siriis ve yukli kullamm kogullari altinda son
kullanicilarin harici mudahalesine izin vermeyen belirlenmis kosullara gére ¢alisan otomatik

dingil indirme/kaldirma sistemi ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Adir ticari aracglarin slirls esnasinda yola basmasi gereken tekerlek sayilari ulusal ve
uluslararasi tagimacilik mevzuatlarinda belirli kosullara baglanmistir. Dingilin her kosulda
asagida olmasi lastik agsinmasi, yakit sarfiyati vb. dezavantajlara yol acarken, dingilin
mevzuatlar c¢ergevesinde belilenen kogullar altinda indirilmemis olmasi  yasal
uyumsuzluklara yol agmaktadir. Ayrica 4 dingilli ve tek dingilden geker olan 8x2 Agir Ticari
araglarda kendinden dimenlenebilen dingil kullaniminda geri manevra kisitlarindan dolayi

dingilin kaldirdmasi zaruri olmaktadir.

Mevcut teknikte dingil hareketi hem otomatik hem de tus kontrolli ile manuel
sadlanmaktadir. Manuel kontrolin saglanmasi igin sdrlcuye yuk bilgisi ¢esitli dlgimler
neticesinde iletiimektedir. Bu dlgimler igin teknidin bilinen durumlari asagdida siralanmigtir.
Teknikte bilinen uygulamada, 2011-06859 tescil numarah Tlrk Patent ve Marka Kurumu
dokumaninda indiksiyon akimiyla yik élgim metodundan bahsedilmektedir. Bahsi gegen
bulusta yuk durumu bir hizalama teli ve hizalama gubugu Uzerinden hareket algilayarak

miknatis yardimiyla olusan induksiyon akimi dlgiilmektedir.

Tekninikte bilinen bir dider uygulamada, DE2727810 sayili Alman patent dokumani Mekanik
suspansiyonlu (yaprak yayl/makash) ticari araglarda yaylar (zerinden yik olgen bir
indikatdrden bahsetmektedir. Bu bulusta da, yik &lcim metodundan bahsedilmekte olup,

dingil — sase arasindaki hareket kullanilarak dlgiim yapilmaktadir.

Dingil hareketinin otomatik oldugu énceki teknikte bilinen uygulamada, 2012-G-386715
Evrak numarali Tdrk Patent ve Marka Kurumu dokimaninda mekanik sdspansiyonliu
araglarda tandem sispansiyon baglantilarina sahip dingillere disen ylkleri algilayip

otomatik dingil indiren bir sistemden bahsedilmektedir. Bulusta, tandem siispansiyon
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baglantisina sahip dingillerdeki uygulamayr kapsamakta olup, bagimsiz dingilli
uygulamalan aciklamamaktadir. Yine bu bulusta, yuki bir ucu dingile diger ucu makasa
bagli ventil sistemiyle algilayan, arag¢ i¢i haberlesme igin bir adet ara¢ kontrol birimi ve dingil
hareket sistemini kontrol etmek igin de ayri bir adet Kentrol Birimi i¢ceren bir dingil kontrol
sistemi agiklamaktadir. Arag kontrol birimi seviye valflerinden sinyal alip, dingil pozisyon
bilgisine bakmaktadir, ancak pozisyonu yerde gérinen dingilin aracgtaki yukl glvenilir
sekilde paylastigina dair bir kontrol de bulunmamaktadir. Ayrica bu sistemde dingili hareket
ettirmek i¢in bir pistondan bahsedilmektedir. Son olarak, burada belirtilen tandem
sUspansiyon sisteminde pnomatik olarak el freniile ylk dlgiim sistemi birbirini etkilediginden
sadece el freni pasifken ylk o&lcimi yapimaktadir. El freni pasifken arag hareket
edebileceginden, ylk Ol¢limu aracin hizina, yol sartlarina, egime badh clarak degiskenlik
gOstermekte ve bu durum da sistemin hassasiyetini olumsuz etkilemektedir. S6z gelimi arag
yokus yukari siriis halindeyse veya yine benzer durumda arag tumsekten gecerse makas-
sase arasi mesafe kapanacagindan vyikte bir artig algilanacaktir. Halbuki aracin
kasasindaki yik degismemektedir. Benzer sekilde ara¢ yokus asaqi ilerliyorsa veya arac¢
gukura girip ¢ikarsa bu durumda yik oldugundan daha az algilanabilmekte ve
dingil/dingillerin yanhs yikte aracin yukini hafif zannederek dingili kaldinlmasina yol

acahilmektedir.

Otomatik dingil indirme sisteminin olmadigi énceki teknikte, kaldirnlan dingil indirilmeden,
karayollarinin 3 dingilli (4 dingilli aragta 1 dingil havada) araglara miisaade ettigi ylk
sinirinin  Uzerinde aracin seyir etmesi kullanicinin  inisiyatifine birakilmigtir.  Bunun
sonucunda adir ticari aracglarda karayollarinin misaade ettigi dingil basina disen yik

miktari agilmasi sonucu asfalta ve yollara ciddi zarar vermektedir.

Kullanicilar kaldirlabilir dingilleri o dingildeki lastik asinmasini engellemek igin havada
tutmak istediklerinden, aracin dider dingillerindeki fren sistemlerinin ve lastiklerin olmasi
gerekenden daha kisa zamanda yipranmasina sebep olup yol ve sirls glvenlidini tehlikeye

atmaktadir.

Otomatik dingil indirme-kaldirma sistemi olan uygulamalarda aragtaki diger fonksiyonlarin
kontroli icin arag kontrol biriminin yani sira, hem Otomatik dingil indirme/kaldirma Kontrol
birimi hem de bu sistemin ayri bir haberlesme birimi bulunmaktadir. Bu durumda sistemi
kontrol eden ve haberlesmeyi saflayan, ariza sebebi olabilecek iki ayrn cihaz vardir.
Otomatik dingil indirme-kaldirma sistemi bulunan diger dérneklerde sistemi kontrol eden
harici Kentrol birimi bulunan Arag altyapisindan ayri bir sistem oldugundan sistemin iptal

mumkadn kilinip manuel kullanima izin verilebilmektedir.
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Teknigin bilinen uygulamalarda, dengesiz yikleme, dingil indirme hatasi gibi son
kullamicinin kargilagsacad arizalarda mevcut algoritmalar detayl kontrole dayali bir ¢dzim

onermemektedir.

Bu uygulama ayrica kullanicinin otoyol ve képri gigselerinde dingil bagina alinan Gceretlerde
devletifisletmecivyi yaniltip, maddi kayba u§ratmasina ve haksiz kazan¢ elde etmesine

sebep clmaktadir.

Bulugun Amaci

Yukarida belirtilen mevcut teknikte var olan problemleri ¢é6zme amaciyla gelistirilen agir
ticari araglarda otomatik dingil indirme/kaldirma sisteminin amaglari asagida belirtildigi
gibidir.

Bulusun amaci, Multiplex teknolojisi ile otomotiv standartlarina uygun disaridan
muidehaleye kapali olacak sekilde butiinlesik bir kontrol Gnitesine sahip adir ticari ara¢larda
otomatik dingil indirme/kaldirma sistemi ortaya koymaktir. Bu sayede sistemin mudahale

sonucu iptal edilmesi engellenmis olacaktir.

Bulusun bir diger amaci, kullanicinin istegi ve yonetmelik kogullarina gore dingil hareketini

kontrol eden bir otomatik dingil indirme/kaldirma sistemi ortaya koymaktir.

Bulusun diger bir amaci, basitlestiriimis devre semasi sayesinde ariza ihtimali azaltilmig bir

otomatik dingil indirme/kaldirma sistemi ortaya koymaktir.

Bulusun diger bir amaci, sahip oldugu algoritma sayesinde belirlenen dlgimleri ve
denetimleri yaparak gerekli durumlarda kullanicinin uyariimasini saglayan bir otomatik
dingil indirme/kaldirma sistemi ortaya koymaktir. Geligtirdigimiz metodda, dingil konumu
indirilebilir dingil mekanizmasindaki hava kdruklerinin basinci dlculen yike gore degisken
olarak esik dederin (zerinde ise, dingilin konum olarak agagida oldugu ve yiikd de dogru

sekilde paylastigi teyit edilerek sistem kendi geri bildirimini alabilmektedir.
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Bulugun Detayli Agiklamasi

Bu bulusun amacina ulagmak igin agir ticari araglarda otomatik dingil indirme/kaldirma
sistemini kullanmak Uzere tasarlanan otomatik dingil indirme/kaldirma sistemi ve bilesenleri
ekli sekillerle gdsterilmistir.

Bu sekillerden;

Sekil 1 — Adir Ticari Arag Yan Gorunima

Sekil 2 — Sistem Semasi

Sekil 3 — 8x2 Kamyonda On Dingil Ventil Yerlesim Gérinimii

Sekil 4 — Seviye Ventili Agisal Hareketi

Sekil 5 — 8x2 Kamyen Gergek Yikleme & Dingil Yak Dagihmi — Kalibrasyon
Olclimiini Gésteren Grafik

Sekil 6 — 8x2 Kamyonda Canli Dingil Ventil (sag-sol) Yerlesim G&rinima
Sekil 7 — 8x2 Kamyonda llave Dingil Ventil Yerlesim Gor(inimii

Sekil 8 — Makaslarda Kg’' den mm’ e Dénisim Grafidi

Sekil 9 - Ventilde a agisindan mVolt' a Danlsum Gosterimi

Sekil 10 - Algoritma

Referans Numaralari

1. Dingil
a. Birinci Dingil
b. ikinci Dingil

¢. Uglined Dingil

d. Dérdinci Dingil
Sasi

Algoritma

Seviye Ventili

Sasi Baglanti Braketi
Ventil Braketi

Ventil Cubugu

Dingil Baglant! Braketi
9. Makas

10. Sirdcl Ekrani

G N o o kD

11. Kontrol Birimi
12. Selenoid Valf
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{(Sekil — 1) Agir ticari araclarin ylik miktari, dingiller (1a,1b,1c¢,1d) Gzerine binen yiik miktar
ile dlctlmektedir. Olgiim bilgileri (sekil — 10) algoritma (3) ile kontrol biriminde (11)
degerlendiriimekte ve ¢ikan sonuca gore hareketli dingil olarak belirlenmis dingili (1b,1d}

otomatik olarak indirip/kaldirmaktadir.

Bir kamyonun sasesi (2) ile dingiller (1a,1c ve 1d) arasina toplam 4 adet seviye ventili (4)
kullamimaktadir (Sekil — 2). Ventiller (4) bir sasi baglanti braketi (5) ile saseye (2)
sabitlenmis olup (Sekil — 3), X-Z dizleminde hareket eden diz, Gzeri delikli ve uzunlugu
ayarlanabilir ventil braketi (8) ile de seviye ventiline (4) merkezlenmektedir. Bahsedilen
ventil braketine (6) Z eksenindeki dingil (1a,1c ve 1d) hareketini iletmek igin iki tarafi kiiresel
mafsalli ventil gubuklarn (7) kullaniimistir. Her dingilin (1a,1c ve 1d) baglantisi baska bir
dingil badlanti braketi (8) sayesinde ventil cubuklarina (7) yapilmaktadir. Tim dingiller (1)
icin ayni baglanti mantidi1 gecerli olup, dingilden dingile (1) sadece sasi badlanti braketi (5)
ve dingil baglanti braketi (8) geometrik form olarak degigiklik gosterebilmektedir. (Sekil — 3,
Sekil — 6, Sekil —7)

(Sekil — 1) Dort adetten olusan dingil grubu (1), 8x2 bir kamyonda 1 ve 3. dingiller (1a,1c)
tasarim gere@i sabit olup kaldirnlamamaktadir. 1. dingil (1a)} motor-kabin bd&limin(
tasidigindan, 3. dingil (1c) ise safta bagdh ¢ekis dingili (Canli Dingil) cldugundan
kaldirilamamaktadir. Geri kalan 2. ve 4. dingiller (1b,1d) ise kaldirilabilir dingillerdir.

Mekanik Sispansiyonlu kamyonlarda, suspansiyon elemani olarak “yaprak yay’ veya
‘makas” (9) olarak tabir edilen (Sekil — 3) de gdsterilen mekanizma kullaniimaktadir.
Yikleme miktarn arttikca makaslardaki (9) sehim artmaktadir. Sehim arttikga da makasin
(9} yapraklarn arasindaki a¢ikliklar kapanmaktadir. Sase (2} ile dingil (1) arasinda bagh
bulunan makas (9) agikhgi, dider bir ifadeyle sase (2) — dingil {1) mesafesi, diseyde (Z
Ekseninde) azalmaktadir. Aracgtaki ylUk miktarinin olctimesinde, yukarida bahsedilen
makaslarin {9) sikismasi, yani dingil(1) — sase {2) arasindaki bu mesafenin degdisiminden

faydalanilmigtir.

Olglim iglemi séyle gerceklesmektedir. Arag yiiki arttikga dingil (1) ve sase (2) arasindaki
mesafe azalacagindan ventil cubugu (7) aracin Z ekseninde hareket etmektedir. Bu hareket
ventil braketinin (6) ventil gubuguna (7) bagh ucunu itmekte ve Z ekseninde harekete neden
olmaktadir. Bu sayede ventile (4) baglh ucu sabit kaldi§i igin agisal bir hareket elde
edilmektedir. Ventil braketinin {6) Z eksenine gére 90° (£3°) olarak konumlandid| pozisyon

baslangi¢ pozisyonu olarak alindiginda, ventil braketinin (6} bir ucunun hareket ettigi
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pozisyon ile arasinda a acilik bir fark olugur (Sekil — 4). Yukleme yapildik¢ca a acisi, ventil

cubugu (7) ventil braketinin {6) bir ucunu yukarn dogru ittigi icin artacaktir.

Bu acgisal hareket ventilin (4) bahsedilen yiklemeye karsihk mVolt cinsinden analog bir
deger okumasini sadlamaktadir. Ventiller (4} +a ve —a agisal araliginda hareket algilamay

saflayacak kapasitede calismaktadir.

En basit ifadesiyle yik dlgiminde kalibrasyona imkan veren birim dénisimu asadidaki
adimlarda gergeklesmektedir.
e Aractaki ylk artig), sase dingil mesafesini azaltip, makaslar (9) sikistirmaktadir.
[birim donlsimii Kg - mm)]
* Dilseydeki bu hareket ventil gubugu (7) ve ventil braketi ile (6) ventilde (4) agisal
harekete donUstiriilmektedir. [mm = d]
¢ Agcisal hareket ventilde (4} elektriksel gerilime(mVolt) dénliismektedir. [o = mVolt]
Dolayisiyla sistemin yapt§ dénisum, yik bilgisi olan Kg' 1, yazihmda girdi olarak
kullanilabilecek elektriksel gerilim degerini mVolt” a doniustiurmektedir. Bu dénisum aracta
agirlik merkezi ve yuk dagihminin bileskesi clarak her bir dingilin (1), dolayisiyla her bir
ventilin (4) dlgtiga yike etkisi (Sekil — 4)" de gdrilecedi Uzere lineerlestiriimektedir.
Ventillerden (4) alinan mVolt dederlerinin anlamli hale getirilmesi icin karsilastirma grafigi
su sekilde elde edilir. Aracta her bir tekerlegin altina konulan portatif dingil kantarlan ile
dorsedeki egit miktarda yik artisina karsilik, ara¢ agirhik merkezi ve dingil (1) konumlarina
gdre her bir dingildeki (1) ve her bir tekerlede disen agirhk dagilimi dl¢timektedir. Tek ventil
(4) kullamlan 8x2 kamyonlar igin 1 ve 4, dingillerin {1a,1d) sag-sol tekerlek yik dlgima
ortalamasi portatif dingil kantari ile alinmis olup; iki ventil (4) kullanilan 3. dingilde {1c) sag
tekerlek vyik bilgisi sag ventil (4) ile sol tekerlek yUk bilgisi de sol ventil (4) ile
eslestiriimektedir. Her bir ventil {4) élgimi dingil kantarindan gelen Kg cinsinden yik

bilgisiyle bilgisayar ortaminda eslestiriimekte ve bir grafik olusturulmaktadir.

Aracin makaslar (9), Uzerlerine diisen yliklere gore farkl yik araliklarinda farkh egrileri olan
kinlimli-lineer yapida (Sekil 8) caligsmaktadir. Benzer sekilde bu lineer baginti sonucu aracin
homojen dadilmis veya dagitilabilen yukle (su, kum gibi) yiklenmesi durumunda
damper/tahta kasa/tanker gibi Ust yapilarina badli olarak adirlik merkezine gére degisen
dlcllerde dingiller (1) tarafindan bu yikin paylasilacadl anlasiimaktadir. Ancak arag ve
Ustyapi agirhik merkezlerinin ayr1 olmasi ve aracin optimum yiklenmesi hedeflendiginden,
her bir dingilde (1) birbirinden farkli karakteristikte makaslar (9) tercih edilmektedir. Bu
durum da, homojen yuklemede, her bir dingile birbirinden farkli olabilen yik dagihmi

gozlenmektedir. Bu durum gergek test verisi clan (Sekil — 5)' de gortldagi gibidir. Ventil (4)
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yerlesim yerlerinin dizenlemesi ve ventillerden (4) gelen bilgilerin algoritmada (3) islenmesi
ile dengesiz yiuklenme durumlar tespit edilmekte, sariciu uyarimakta ve aym zamanda

dingil glvenlik sebebiyle indiriimektedir.

Sekil — 5" de gériilmekte olan, 8x2 aracin dorsesiz bos halinden damper dorseli ve tam-
homojen olarak kum yikli durumuna kadar her bir dingile (1), dolayisiyla her bir makasa
(9) gelen yiuk 5 kg toleransla olglimis 500' er kg yikleme kalibrasyon grafidini
gostermektedir. Toplam yik durumu, bos aragtan 36 ton yUkld ara¢ agirigina kadarki tim
araligi igermektedir. Bu yiik dedisimi ile ventillerde (4) dlclilen mVolt degisim grafidi Sekil —
5 de goriilmektedir. Bu sayede kag Kg yiikin, ventillerde (4) kag mVolt'a déniistirildigi

gercek testle eslestirilebilmektedir.

Sdz gelimi, damper dorseli bir kamyona 1000 kg kum homojen sekilde yayilarak
yuklendiginde, dort dingil grubunun (1) her birine 250’ser kg yik gelmemektedir. Ustyapinin
agirlik merkezi, aracin agirhk merkezi ve homojen gelen yukin agirlik merkezlerinin
bileskesi alindidinda, seviye ventili {(4) bulunan 1, 3 ve 4. dingillerden (1a, 1¢,1d) 5 kg
hassasiyeti olan portatif dingil kantarlariyla dlgim alindiginda sirasiyla 135 kg — 450 kg —
420 kg yuk dlcilmektedir. Bu durumda yikin ¢cogunun 3. ve 4. dingil (1¢,1d) bdlgesine
yayildigi gdézlenmektedir. Her ne kadar sistem farkl karakteristikte lineer bdlgede calisan
makaslardan (9) olussa da, bileskesi alindidinda lineer clmayan sonuglar gdstermektedir.
Yine de sistemi yalinlastirmak icin lineer hale getirilen grafiklerde homojen yiklemede
bileske adirlik merkezine denk gelen yikin dingillere {1) paylastiriimasi Sekil — 5" de yer

alan grafikte gérilebilmektedir.

Her bir dingilde (1) yuk &lgimu igin kullanilan ventiller (4) birbirinin aynisi olsa da, Ustyapiya
ilave edilen homojen yiikin dingiller (1) tarafindan esit oranda paylasilmamasi sonucu her
bir dingilde (1} farkli mVolt dederinde analog sinyal okunmaktadir. Bu durum sonucunda bir
kalibrasyon tablosu ve bu tablodan da (Sekil — 5)' deki grafik elde edilmektedir. Bu tablodaki

verilere gore kontrol birimi (11) kalibre edilmektedir.

Ventil(4) yerlesim stratejisinde tahrikli dingil adi verilen 3. dingilde (1c¢), iki adet seviye ventili
(4) kullarmimakta ve aracin tim ylkleme aralidinda yik dengesi dlgulebilir sekilde
tasarlanmistir. 4. dingilin (1d) de kaldirilabilir dingil cldugu uygulamalarda, eger iki ventil (4)
3. dingile {1¢) degil 4. dingile (1d} uygulansaydi, karayollari ydnetmeligine gore iki dingilli
araglar yik sinirt olan 18 ton’ un altindaki yiiklerde 4. dingil(1d) kaldirlacagindan, toplamda
18 tondan az olan yikleme durumlarinda 4. dingilden (1d) dlgim alinamayacaktir. Bu

dezavantaji iyilestirmek igin yapilan tasarimda 18 ton sinirinin  altinda yikleme
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durumlarinda dahi 3. dingildeki (1c¢) iki seviye ventiliyle (4} tim yakleme araliklarinda 6lgim
alarak sag-sol yik dengesi hakkinda kullaniciyi bilgilendirebilmektedir.

3 dingilli 6x2 bir kamyonda, 8x2 den farkh olarak kendinden dumenlenebilir, 8x2 deki 2.
dingil (1b) bulunmamaktadir. Bu sebeple 6x2 kamyonda sadece en arka 3. dingil (1c})
kaldirilabilmektedir. Ancak ventil (4) yerlesim mantigi ve sayisi degismemektedir ¢lnkl
zaten 6x2 den farkh olan 8x2 deki 2. Dingil (1b) kaldirilabilmekte ve 2. dingilde {1b) ventile
(4} ihtivag duyulamamaktadir. Sistemin karayollan yonetmeliginde belirtilen 3. Dingilli
araglar igin izin verilen azami yik sinirini agip, kullanicilarin cezai yaptirnmla kargilagmasini

engelleyecek sekilde kullaniciya ekranda ikaz verilmektedir.

Yukarida bahsedilen ylk dlgim sistemi ve ventil yerlesim stratejisi ile elde edilen yiik bilgileri
kontrol birimine (11) iletilir. Bulusa konu olan kontrol birimi (11) olarak ayri bir yapi
tasarlanmamis olup, algoritma (3) aracin kendi kontrol moduiliine yiklenmistir. Tasarlanan
algoritma (3) sayesinde sistemin el ile disaridan midahale sonucu iptal edilme ihtimali
ortadan kaldirilmaktadir. Kullanici ventilleri devre digi biraksa dahi (soketi sokmek, kabloyu
kesmek dahil) sdricl konsolundaki kontrol tusu islemeyecek olup ve glvenlik senaryosu
geregi dingil (1) asagida kalarak aracta yukli olan kitlenin yikana diger dingillerle (1}
birlikte paylasmaktadir. Bu durum geri manevrada sistemin ctomatik olarak dingili (1)

kaldirmasindan bagdimsiz gergeklesmektedir.

iletilen bilgiler Kontrol birimine (11) yliklenen algoritmada (3) (Sekil — 10} iglenir. Sekil 10°'a
atfen Algoritma (3) i¢erisinde yer alan fonksiyonlar;

Hizin manevra esnasinda veya trafik 1siklarinda kisa sireligine 0 km/h olabilecedi durumlar
ongorilerek yiik dlgiimil igin en az 10 sn aracin duragan halde olmasi, el freninin gekili
olmasi ve kontak agildiktan sonra en az 3 saniye gecmis olmasi sartlarina birlikte
bakiimaktadir. Yikleme esnasinda glvenlik geredi aracin el freni cgekili olmasi
gerektidinden, el fren serbest birakildig1 an yiklemenin tamamlandii varsayilmig olup bu
esnadaki yuk durumu dingil (1) indirme/kaldirma karari igin referans alinmaktadir. Bu
nedenle Algoritmanin (3) yuk kontroll, ara¢ kontrol birimi (11) ile haberlesme sayesinde
takometreden ara¢ hizi bilgisi alinarak, aracin duragan halde oldugu (hiz=0 km/saat}
gdruliince ve El freni ¢ekiliyse (aktifse), seviye ventillerinden (4) alinan sinyaller yik élgimi
icin kaydedilmektedir. Gelistirdigimiz algoritmada {3) ylk olcimu, araci duragan haldeki
durumunda minimum 3 saniye beklemesi, el freni gekili olmasi(aktif) ve kontak anahtar agik
olmasi sartlarina bakiimaktadir. Bu sayede, ara¢ el freni indirilip (pasif edilip) hareket
etmeye baslanirsa, aracin duragdan haldeki en son dlgllen yiku sistemde kaydedilip yol
kosullarindan (edim, qukur, tiimsek) badimsiz sekilde aracin gergek “kantar yikd” ne gore

dingil (1) kontrol edilmektedir.
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Farkh Ust yapr uygulamalarina goére kalibre edilmis olan homojen yikleme tablolarinin
toleransi disinda 1, 3. veya 4. dingillerde (1a, 1c,1d} ylkleme varsa, 3 dingilli stris icin
toplam yidk sinin asiimamasina ragmen herhangi bir dingil (1) asin yikli oldugunda

kullanici ikaz edilmektedir.

Herhangi bir dingilde tasarim sinirlan ve/veya karayollarinin muisaade ettigi sinirlarin
toleranslan lzerinde ylkleme varsa 2. dingil (1b) algoritma (3) geredi otomatik olarak

indirilmektedir.

Arac dingil grubu (1) karayollari 4 dingil igin yik tasima sinirini gegtiginde sistem siriici

ekranindan (10) kullaniciyi asiri yikleme ikaziyla uyarir.

Sag-sol Yuk dengesizligini 8x2 aragta 3. dingil (1c); 6x2 aracgta 2. {canh) dingil (1b)

uzerindeki sag-sol yerlesimli iki ventil (4) vasitasiyla dlgcerek kullaniciyr ikaz edebilmektedir.

Yuk olgimunde kullanilan seviye ventillerinin (4) konnektér — kablo gibi elektriksel
baglantilarinda sorun oldudunda/kesildiginde élgulen deder, kalibre edilen sinirlarin disinda
0-100mA mertebesinde &lgllecedinden, bu durumda sensdr arizasi bilgisi kullaniciya

verilebilmektedir,

Sistemin kullanici tarafindan harici miudahale ile kablo-konnektér ve hatta sensorleri devre
disi birakmasi durumunda sistem sensor arizasi algilayacaktir ve glvenlik geregi 2. dingili

(1b) kaldirmayacaktir. Bu sayede sistemin disaridan miidahalesine imkan verilmemektedir.

8x2 Aracin 2. dingili (1b) tasarim geregi serbest dimenlenebilmektedir. Bu durumda,
manevra esnasinda ornek olarak direksiyon saga kirllmis sekilde ileri gidilirse ve durup
direksiyon ters yone cevrilirse aracin dumenlenebilir 1. dingili (1a) ve serbest
dumenlenebilen 2. dingilleri (1b} birbirine ters konumda olmaktadir. Eger bu durumda arag¢
geri giderse 2. dingili (1b) kirma yéniinde kuvvet uygulanacagindan 2. dingilin (1b) geri
manevrada her durumda ve her yik sartinda kaldiriimasi gerekmektedir. Bu durum 6x2 de
serbest dumenlenebilen dingil olmadigindan kapsam disinda kalmaktadir. Bu nedenle eger
surticy tarafindan dingil (1) kaldirma anahtarina basiimigsa, ara¢ hizi, vites kontroli,
dengeli yik dagihmi gibi sartlar saglanmissa veya arag geri vitese takilmissa 8x2 de 2.

dingil (1b) otomatik olarak kaldiriimaktadir.
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Eger dengesiz ylkleme veya on dingilde sifira (Okg) yakin ylk varsa, hiz sinirina
bakimadan dingil (1) yuki esit dagitmak ve aracin yere tutunmasini artirmak igin
indirilmektedir. Eger dengesiz yukleme, asirn yukleme gibi esik degerler asilmigsa surticl

ekraninda (10) uyari verilmektedir.

Hiz sinin kontroll, regllasyonda belirtilen 30 km/h hiz sinirina ulastlip ulasiimadidi kontrol
edilmektedir. YUk limitin Ozerinde ise, 30km/h hiz agildidinda dingil (1) kaldirma talebi olsa
da, dingil {1) ctomatik olarak indirilir ve tekrar kontak kapat-a¢ veya geri manevra yapilana

kadar kaldirlamamaktadir.

Yukarida bahsedilen tim kg, hiz vb. yasal sinilamalar, mevzuatin degistirimesi durumunda
arag kontrol modill Gzerinde tekrar set edilebilmektedir. Bu ylizden yukarida bahsi gegen
ve bulusun detayll anlatimini saglamak i¢in sunulan sinir degerler birer degisken olarak

degerlendirilmelidir.

Kontrel Biriminden (11) gelecek komut dodrultusunda, selenoid valf (12) elektromanyetik
kontrolli olarak dingil (1) kaldirma icin hava kariklerinin sisiriimesi/indiriimesinde

kullanmimaktadir.
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