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OZET

TEKERLEKLER iGiN BIR TAKIP SISTEMI

Mevcut bulugla, en az bir bijon vasitasiyla bir araca baglanan en az bir janti ve jant
Gzerinde yer alan en az bir havall lasti§i iceren en az bir tekerlegi bulunan bir aracta
kullamma uygun olan ve tekerleklerin aragtan c¢ikartildi§inin tespit edilerek bir merkeze
bilgi verilmesini saglayan bir takip sistemi gelistirilmektir. Bahsedilen takip sistemi, en az
bir bijonda yer alan en az bir manyetik bolgeyi veya en az bir bijon uzerinde konumlu olan
en az bir manyetik eleman; bijonda yer alan en az bir manyetik bdlgenin veya bijon
Uzerinde konumlu olan en az bir manyetik elemanin manyetik glcindn algilanmasini
saglayan en az bir manyetik algilayiciy;; bahsedilen havah lasti§in i¢ basincinin
algilanmasini saglayan en az bir basing algilayiciyl; bahsedilen manyetik algilayiciyla ve
basin¢ algilayiciyla baglantih olan, manyetik algilayicidan aldidi bilgiler dodrultusunda en
az bir bijonun aracgtan ayrildigini tespit eden, basin¢g algilayicidan aldig) bilgiler
dogrultusunda lastigin havasinin inme durumunu tespit eden en az hir kontrol (initesini;
kontrol Unitesi ile baglantih olan, kentrol Unitesi tarafindan tespit edilen bijonun aragtan
ayriima durumu ve/veya lastigin havasinin inme durumu bilgilerinin en az bir uzak

sunucuya iletilimesini saglayan en az bir iletisim birimini icermektedir.
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ISTEMLER

1. En az bir bijon vasitasiyla bir araca baglanan en az bir janti ve jant tGzerinde yer alan

en az bir havali lastidi iceren en az bir tekerledi bulunan bir aragta kullanima uygun

olan bir takip sistemi olup 6zelligi;

en az bir bijonda yer alan en az bir manyetik bolgeyi veya en az bir bijon
Uzerinde konumlu olan en az bir manyetik elemani;

bijonda yer alan en az bir manyetik bolgenin veya bijon Uzerinde konumlu olan
en az bir manyetik elemanin manyetik giclnin algilanmasini saglayan en az
bir manyetik algilayiciyi;

bahsedilen havali lastidin i¢ basincinin algilanmasini sadlayan en az bir basing
algilayiciyi;

bahsedilen manyetik algilayiciyla ve basing algilayiciyla baglantii olan,
manyetik algilayicidan aldigi bilgiler dogrultusunda en az bir bijonun aractan
ayrildigini tespit eden, basing algilayicidan aldidi bilgiler dogrultusunda lastigin
havasinin inme durumunu tespit eden en az bir kontrol Uinitesini;

kontrol Unitesi ile baglantili olan, kontrol Onitesi tarafindan tespit edilen bijonun
aractan ayrilma durumu ve/veya lasti§in havasinin inme durumu bilgilerinin en

az bir uzak sunucuya iletilmesini saglayan en az bir iletisim birimini

icermesidir.

istem 1’ uygun bir takip sistemi olup dzelligi; bahsedilen manyetik algilayicinin en az

bir manyetik anahtar icermesidir.

Istem 1'e veya 2've uygun bir takip sistemi olup 6zelligi; bahsedilen manyetik

algilayicinin bijona goére farkli mesafelerde konumlandirilan en az iki manyetik

anahtar icermesidir.

istem 1’'e veya 2'ye uygun bir takip sistemi olup ézelligi; bahsedilen manyetik

algilayicinin arkl manyetik gliclerde tetiklenen en az iki manyetik anahtar icermesidir.

istem 1'e uygun bir takip sistemi olup ézelligi; bahsedilen manyetik algilayicinin n az

bir manyetik gli¢ 6lclim cihazini icermesidir.



4262/TR

Yukaridaki istemlerden herhangi birine uygun bir takip sistemi clup 6zelligi; en az bir

konum algilayiciyl icermesidir.

Yukaridaki istemlerden herhangi birine uygun bir takip sistemi olup dzelligi; bahsedilen

iletisim biriminin en az bir GSM baglanti modilinG igermesidir.

Yukaridaki istemlerden herhangi birine uygun bir takip sistemi olup dzelligi; bahsedilen

kontrol (initesi ile baglantili olan en az bir seli uyari modiliini icermesidir.
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TARIFNAME

TEKERLEKLER iGiN BIR TAKIP SISTEMI

ilgili Teknik Alan

Mevcut bulus, araclarda kullanilan tekerleklerin aragtan cikartildiginin tespit edilerek bir

merkeze bilgi verilmesini sadlayan bir takip sistemi ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Araba, otobls, kamyon, motosiklet gibi araglarda, aracin bir zemin Gzerinde dizgin bir
bicimde hareket edehilmesi igin tekerlekler kullaniimaktadir. Bahsedilen tekerlekler
genellikle aragla baglanti kurulmasini saglayan en az bir janti ve jant lGzerinde konumliu
olan lastigi icermektedir. Bu tip araclarda kullanilan lastikler, genellikle pnématik (haval)
lastik gibi esnek bir yapida olup aracin bir zemin Uzerindeki hareketi sirasinda titresimlerin

sbnumlenmesini saglamaktadirlar.

Ozellikle havali lastikler, ¢evresel etmenlerden nispeten kolay bir bigimde zarar
gorebilmektedir. Ornegin pndématik lastige saplanan sivri bir cisim, lastigin havasinin disari
cikmasina ve lastigin kullanilamaz bir hale gelmesine neden olabilmektedir. Bu sebeple
bahsedilen lastikleri iceren tekerleklerin, ozellikle bu gibi durumlarda kolay bir bigimde
degistirilebilmeleri tercih edilimektedir. Zira tekerlegin degistiriimesinin zor olmasi zellikle
lastigin yerlesim yerlerinden uzak bir konumda zarar gdérmesi durumda sirlclyld zor

durumda birakabilmektedir.

Arag tekerleklerinin kolay degistiriimesi tercih edilen bir uygulama olsa da bu 6zellik ayni
zamanda bazi riskler tasimaktadir. Tekerleklerin kolay degistirilebilir olmalan, ayni
zamanda vyetkisiz kisilerin tekerlekleri aractan kolay bir bicimde sokmelerine de neden
olmaktadir. Ozellikle pahali araglarin jantlarinin ve lastiklerinin de nispeten pahali olmasi
sebebiyle, bu gibi hirsizlik olaylari sikga yagsanmaktadir.

Bahsedilen hirsizlik problemlerinin ¢tzllmesi icin bilinen teknikte, ara¢ tekerleginin

aragtan sokilmesini zorlastiran kilit mekanizmali baglanti yapilari kullaniimaktadir. Bu gibi
1
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yapilarda, jant ile aracin badlantisini sadlayan bijonlarin en az biri, araca dzellestirilmis
olan bir anahtarla agilabilmektedir. Her ne kadar bu gibi uygulamalar hirsizlar igin caydirici
olsa da, yeterli koruma saglanamamaktadir. Ayrica, arag sahibinin anahtari kaybetmesi
veya garajinda unutmasi durumunda, aracg tekerledinin dedistirilememesi gibi sorunlarla

da karsilasiimaktadir.

Bulusun Kisa Aciklamasi

Mevcut bulusla, en az bir bijon vasitasiyla bir araca baglanan en az bir janti ve jant
Uzerinde yer alan en az bir haval lastigi iceren en az bir tekerledi bulunan bir aragta
kullanima uygun olan ve tekerleklerin aractan cikartildiginin tespit edilerek bir merkeze
bilgi verilmesini saglayan bir takip sistemi gelistiriimektir. Bahsedilen takip sistemi, en az
bir bijonda yer alan en az bir manyetik bdlgeyi veya en az bir bijon Uzerinde konumlu olan
en az hir manyetik elemani; bijonda yer alan en az bir manyetik bdlgenin veya bijon
Uzerinde konumlu olan en az bir manyetik elemanin manyetik gicunun algilanmasini
saflayan en az bir manyetik algilayiclyl; bahsedilen havali lastigin i¢ basincinin
algilanmasini saglayan en az bir basing algilayiciy; bahsedilen manyetik algilayiciyla ve
basing algilayiciyla baglantih olan, manyetik algilayicidan aldidi bilgiler dogrultusunda en
az bir bijonun aragtan aynldigini tespit eden, basing algilayicidan aldigi bilgiler
dodrultusunda lastidin havasinin inme durumunu tespit eden en az bir kontrol Unitesini;
kontrol Unitesi ile baglantih olan, kontrel Unitesi tarafindan tespit edilen bijonun aractan
ayriima durumu ve/veya lastigin havasinin inme durumu bilgilerinin en az bir uzak

sunucuya iletiimesini saglayan en az bir iletigsim birimini icermektedir.

Mevcut bulugla gelistirilen takip sisteminde, bir tekerlegin aragtan ayriimasi, en az bir
bijonda yer alan en az bir manyetik bdlgenin veya en az bir bijon Uizerinde konumlu olan
en az bir manyetik elemanin manyetik algilayicidan uzaklasmasi ile tespit edilmektedir.
Burada, tekerlegin aragtan ayrilma durumuna ek olarak lastik i¢ basincinin da algilanmasi
sayesinde tekerledin aractan hangi amagla aynldig da tespit edilebilmektedir. Boylelikle,
olasi tekerlek degisimi ve olasi galinma durumlan birbirinde ayirt edilerek gerekli onlemler

alinabilmektedir.
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Bulusun Amaci

Mevcut bulugsun amaci, araglarda kullanilan tekerleklerin aragtan c¢ikartildidinin tespit

edilerek bir merkeze bilgi verilmesini saglayan bir takip sistemi gelistirmektir.

Mevcut bulusun bir dider amacl, tekerleklerin aragtan sdkilme sebebinin algilanmasini

saglayan bir takip sistemi geligtirmektir.

Mevcut bulusun bir diger amaci, pratik ve guvenilir sadlayan bir takip sistemi gelistirmektir.

Bulusun Aciklamasi

Araba, otobus, kamyon, motosiklet gibi aracglarda kullanilan havali lastikler, aracin
kullanimi sirasinda kolay bir bigimde zarar gdrebileceklerinden havali lastik igeren
tekerlekler son kullanicilar tarafindan kolay bir bicimde degistirilebilecek bir bicimde araca
baglanmaktadirlar. Ancak tekerleklerin kolay bir bicimde aractan sokulebilmeleri, yetkisiz
kisilerin bu tekerlekleri ¢calmasina da yol acabilmektedir. Bu sebeple mevcut bulusla,
tekerleklerin aractan cikartidiginin tespit edilerek bir merkeze (bir uzak sunucuya) bilgi

verilmesini saglayan bir takip sistemi gelistiriimektir.

Mevcut bulusla gelistirilen takip sistemi en az bir bijon vasitasiyla bir araca baglanan en
az bir janti ve jant Gzerinde yer alan en az bir havali (pnématik) lastigi iceren en az bir
tekerledi bulunan bir aragta kullamma uygun olup, en az bir bijonda yer alan en az bir
manyetik bolgeyi veya en az bir bijon Gzerinde konumlu olan en az bir manyetik elemani;
tercihen bahsedilen aragta konumlu olan, bijonda yer alan en az bir manyetik bolgenin
veya bijon Uzerinde konumlu olan en az bir manyetik elemanin manyetik gictndn
algilanmasini saglayan en az bir manyetik algilayiciyl; bahsedilen haval lastigin ic¢
basincinin  algilanmasint sadlayan en az bir basing algilayiciyr (6rnedin bilinen
uygulamalardaki bir TPMS sistemi gibi); bahsedilen manyetik algilayiciyla ve basing
algilayiciyla baglantili olan, manyetik algilayicidan aldigi bilgiler dogrultusunda en az bir
bijonun (ve dolayisiyla tekerlegin) aragtan ayrildigini tespit eden, basing algilayicidan
aldigi bilgiler dogrultusunda lastigin havasinin inme durumunu tespit eden en az bir
kontrol (nitesini; kontrol (initesi ile badlantili olan, kontral (initesi tarafindan tespit edilen

bijonun aragtan ayrilma durumu ve/veya lastigin havasinin inme durumu bilgilerinin en az
3
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bir uzak sunucuya iletiimesini saglayan en az bir iletisim birimini icermektedir. Burada,
bahsedilen bijonun en az bir bolumiu manyetize edilmis (miknatislastinimig) olabilecedi
gibi bijon Uzerinde konumlu olan en az bir manyetik eleman olarak miknatis yapisinda

olan (veya miknatis iceren) en az bir bijon kapad da kullanilabilmektedir.

Bulusun &rnek bir uygulamasinda, bir tekerlegin arac¢tan sékulmesi durumu, bijonun
aragtan sokdlmesi ile tespit edilmektedir. Tekerledin aractan sdkilmesi igin éncelikle janti
araca baglayan bijonlarin tamaminin aragtan ayrilmasi gerekmektedir. Burada, en az bir
bijonun aragtan ayrilmasi durumu, bahsedilen manyetik algilayici vasitasiyla
belirlenmektedir. Bijon aragtan ayrilirken, bijonda yer alan manyetik boélum veya bijon
Uzerinde konumlu olan manyetik eleman da aractan ve janttan uzaklagsmaktadir. Bu
durum, tercihen aracta konumlu olan manyetik algilayici Uzerine digsen manyetik gucte de
degisiklik olusmasina neden olmaktadir. Bu degisikligin manyetik algilayici vasitasiyla
algilanmasi sayesinde de bijonun, dolayisiyla tekerledin aragtan ayrilmasi tespit
edilmektedir. Bir tekerledin aragtan ayrilma sebebi hirsizlik durumu olabilecedi gibi,
tekerlekteki lastigin zarar gérip degistirilmesi de olabilmektedir. Bu durumlarin birbirinden
ayirt edilebilmesi icin mevcut bulusla gelistirilen sistemde, tekerledin aractan sékllmesinin
tespitine ek olarak havali lastigin i¢ basinci da olgulmektedir. Burada, tekerlegin sokllmesi
durumunda lastik basincinda bir dugls varsa, bu durum olasi bir lastik arizasi nedeniyle
tekerlek dedisimi seklinde yorumlanabilmektedir. Tekerledin sdkilmesi durumunda lastik
basincinda bir dedisim olmadidi tespit edilirse bu durum olasi bir hirsizlik olarak
yorumlanabilmektedir. Burada, kontrol unitesi tarafindan tespit edilen durumlarin uzak
sunucuya iletiimesi sayesinde, uzak sunucu (6rnedin bir kontrol merkezi} tarafinda
bahsedilen olasi tekerlek degisimi ve olasi hirsizlik durumlari analiz edilerek gerekli
onlemler alinabilmektedir. Burada ayrica, kontrol Gnitesi tarafindan tespit edilen durumlara
ek olarak araca 6zel en az bir bilgi (6rnedin aracin plakasi gibi) de uzak sunucuya
iletilebilmektedir. Boylelikle drnedin bir filo takip sisteminde her bir aracin tekerlek durumu

bilgisi birbirinden ayr bir bigimde takip edilebilmektedir.

Bulusun tercih edilen bir uygulamasinda bahsedilen manyetik algilayici en az bir manyetik
anahtar (reed switch) icermektedir. Bu uygulamada bijon araca bagh iken, bijonda yer
alan manyetik bolum veya bijon uzerinde konumlu olan manyetik eleman bahsedilen
manyetik anahtari kapali konuma getirmektedir. Bijonun aragtan ayrilmasi durumunda ise

manyetik anahtar Gzerine diigsen manyetik kuvvetin kalkmasi nedeniyle manyetik anahtar
4
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aclk konuma gelmektedir. Bdylelikle bijonun aractan ayrilip  ayrilimadig
algilanabilmektedir. Ancak burada, 6rnedin harici bir miknatis kullanilarak bijon aragtan
ayriidiginda dahi manyetik anahtar CGzerinde bir manyetik glg olugmasi
saglanabilmektedir. Bu durumun algilanmasi igin bulusun tercih edilen bir diger
uygulamasinda bahsedilen manyetik algilayici, bijona gdre farkli mesafelerde
konumlandirilan veya farkli manyetik glclerde tetiklenen en az iki manyetik anahtari
icermektedir. Bu uygulamada bijon araca bagh iken bahsedilen manyetik anahtarlardan en
az biri (bijona yakin olan veya dusuk manyetik glgle tetiklenen) kapali konumda olup en
az bir diger manyetik anahtar (bijona uzak olan veya yuksek manyetik gucgle tetiklenen)
acik konumdadir. Burada, manyetik algilayiciyr yaniltmak igin harici bir miknatis
kullanildiinda bu harici miknatis acik olan manyetik anahtarin da kapali konuma
gelmesini saglamaktadir. Boylelikle disaridan kotd niyetli bir midahale oldugu tespit
edilebilmektedir. Alternatif bir uygulamada ise manyetik algilayicit en az bir manyetik gi¢
6lcim cihazini igermektedir. Bu uygulamada manyetik algilayici Gzerine dusen gic¢ miktari
tam olarak &él¢llebildiginden, bijonun sokulmesine ek olarak harici bir miknatis kullaniima

durumu da tespit edilebilmektedir.

Bulusun tercih edilen bir dider uygulamasinda bahsedilen takip sistemi en az bir konum
algilayiciy1 {GPS gibi) igermektedir. Bu uygulamada, kontrol Unitesi tarafindan tekerlegin
aragtan sékilme ve/veya lastik basincinda azalma durumlar tespit edildiginde, bu durum
bilgilerine ek olarak aracin konum bilgisi de uzak sunucuya iletilimektedir. Boylelikle, tespit
edilen duruma goére konum bazli dnlemler (6rnedin hirsizlik durumunda yerel kolluk

kuvvetlerinin aracin bulundugu konuma yonlendiriimesi gibi) alinabilmektedir.

Bulusun tercih edilen bir baska uygulamasinda bahsedilen iletisim birimi en az bir GSM
badlanti modulind igermektedir. Boylelikle, harici bir baglanti noktasina ihtivag

duyulmadan uzak sunucuya veri iletilmesi saglanmaktadir.

Bulusun tercih edilen bir bagka uygulamasinda takip sistemi, tercihen aracta konumlu olan
ve bahsedilen kontrol Unitesi ile baglantili olan en az bir seli uyari modulini (6rnegin
alarm) igermektedir. Bu uygulamada, érnegdin kontrol unitesi tarafindan lastik basinci
dusmeden bijonun aractan algilanmasi durumunda olasi bir hirsizlia kargi caydirici etki

olmasi amaciyla seli uyann modili aktive edilmektedir. Boylelikle &rnedin  arag
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kullanicisinin veya bir diger vyetkilinin bilgilendirimesi ve/veya hirsizin korkutularak

kaciriimasi da saglanmaktadir.

Mevcut bulusla gelistirilen takip sisteminde, bir tekerledin aracgtan ayriimasi, en az bir
bijonda yer alan en az bir manyetik bdlgenin veya en az bir bijon Uzerinde konumlu olan
en az bir manyetik elemanin manyetik algilayicidan uzaklasmasi ile tespit edilmektedir.
Burada, tekerledin aragtan ayrilma durumuna ek olarak lastik i¢ basincinin da algilanmasi
sayesinde tekerledin aragtan hangi amacla ayrildig1 da tespit edilebilmektedir. Boylelikle,
olasi tekerlek degisimi ve olasi galinma durumlari birbirinde ayirt edilerek gerekli onlemler

alinabilmektedir.
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