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OZET

TASIT LASTIKLERINDEKI ARIZALARIN ERKEN TESPITI iGN BiR SISTEM

Bulus, tasitlarin lastiklerindeki anzalarin énceden tespit edilmesini saglamak icin bir erken
uyar sistemidir (10). Buna gore, iliskili oldugu lastigin sicakhgini élgen lastikte saglanmig
sicaklik sensdrind (131), bir titresim sensdrind (132), lastikte saglanmig olan ve lastidin
basincini élgen bir basing sensérind {(133), lastigin en az bir ylizinin énceden belirlenen
bir referans noktasina gére mesafesini élgen mesafe sensdrind (134) iceren bir sensér
birimine; tagitin (400) maruz kaldidi fiziksel etmenlerden en az birini 6lgen yapan bir tagit
sensdriinden ve senstr biriminden dlcimleri alacak sekilde bahsedilen tasit sensoérii ve
bahsedilen sensdr birimiyle iligkili bir islemci birimine; (110} bahsedilen iglemci birimiyle
{110) iliskili olan ve coklu sayida lastikten alinan dlciim verileriyle ve bunlarla iliskili fiziksel
etmen degerleri kullanilarak makine 63renmesi yéntemlerinden biriyle olusturulmus olan ve
sensdr biriminden alinan Odlgimler ile tasit biriminden alinan d&lcimler girdi olarak
uygulandiinda lastigin durumuna iliskin bir ¢ikti olusturan bir matematiksel modeli
saklayan bir hafiza birimine (120) sahip en az bir lastik takip cihazimi (100) icermesi;
islemci biriminin (110), sensor biriminden aldid) ve tasit sensorinden aldigi élgimleri
bahsedilen matematiksel modele uygulayarak lastik durumuna iliskin bir sinyal Gretecek

sekilde konfiglire edilmis olmasiyla karakterize edilmektedir.

Sekil 1
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1.

ISTEMLER

Tasitlarin lastiklerindeki arizalarin dnceden tespit edilmesini saglamak igin bir erken
uyari sistemi (10) olup o©zelligi; iliskili oldugu lastigin sicakhdini élgen lastikte
saglanmig sicaklik sensortnt (131), bir titresim sensérund (132), lastikte saglanmig
olan ve lastigin basincini dlgen bir basing sensoérinu (133), lastigin en az bir
ylzinin 6nceden belirlenen bir referans noktasina gére mesafesini 6lgen mesafe
sensorunl (134) iceren bir sensoér birimine; tasitin (400) maruz kaldigi fiziksel
etmenlerden en az birini 6lgen yapan bir tasit sensériinden ve sensor biriminden
Olcimleri alacak sekilde bahsedilen tasit sensérl ve bahsedilen sensoér birimiyle
iligkili bir islemci birimine; (110) bahsedilen islemci birimiyle (110) iligkili olan ve
¢oklu sayida lastikten alinan &lgiim verileriyle ve bunlarla iligkili fiziksel etmen
degerleri kullanilarak makine 6grenmesi ve/veya yenilemeli yapay sinir aglari veya
yapay sinir aglari ydntemlerinden biriyle olusturulmus olan ve sensér biriminden
alinan dlglumler ile tagit biriminden alinan élglimler girdi olarak uygulandiinda bir
lastik durumuna iligkin bir ¢ikti olusturan bir matematiksel modeli saklayan bir
hafiza birimine (120) sahip en az bir lastik takip cihazini (100) icermesi; islemci
biriminin (110), senso6r biriminden aldigi ve tasit sensérinden aldigi olgiimleri
bahsedilen matematiksel modele uygulayarak bahsedilen lastik durumuna iliskin bir
sinyal Uretecek sekilde konfiglre edilmis olmasi; lastik takip cihazinin (100), lastik
takip cihazlarindan (100) en az birinin tagitinin konumunu tespit etmek igin iglemci
birimiyle (110) iligkili bir konumlandirma modulini (160) igermesi, bir sunucuya
(310) veri gondermek icin bir haberlesme birimini (140) icermesi, bahsedilen
haberlesme biriminin (140) bir haberlesme agina (300) baglanacak sekilde
konfiglire edilmis olmasi, hafiza biriminin (120), lastik tipine iliskin lastik bilgisi
barindiracak sekilde konfiglre edilmis olmasi ve islemci biriminin (110) lastik
durumuna iligskin sinyalin bir anomaliye iliskin olmasi durumunda sunucuya (310)
mevcut konuma servis géndermesi icin konum ve lastik bilgisini génderecek sekilde
konfiglire edilmis olmasi, bir sunucuyu igermesi (310), bahsedilen sunucunun (300)
aldigi konum bilgisine iliskin konuma, lastik bilgisiyle eslesen bir lastigi teslim etmek

Uzere bir servisi yonlendirecek sekilde konfiglre edilmis olmasidir.

istem 1’e gére bir erken uyari sistemi (10) olup 6zelligi; bahsedilen etmenlerin hiz,
sicaklik, ivme, ivme yon(, titresimden en az biri olmasi, tasit sensdr biriminin (210)

ilgili etmenleri algilayacak sensdrleri icermesidir.
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istem 1’e gére bir erken uyari sistemi (10) olup 6zelligi; lastik takip cihazinin (100)

her bir lastik icin en az birer tane saglanmis olmasidir.

istem 1’e gére bir erken uyari sistemi (10) olup 6zelligi; lastik takip cihazinin (100)
lastik durumuna iliskin sinyalin kullaniciya sunulmasini saglamak icin tasitta

saglanmisg bir kullanici arayuzini (150) igermesidir.

istem 1’e gore bir erken uyari sistemi (10) olup dzelligi; lastik takip cihazlarindan
(100) en az birinin tasitinin konumunu tespit etmek igin iglemci birimiyle (110) iliskili

bir konumlandirma modulind (160) igermesidir.

istem 1’e gére bir erken uyari sistemi (10) olup ézelligi; islemci biriminin (110),
lastik durumuna iliskin Urettigi sinyalin bir anomaliye iliskin olmasi durumunda uyari

sinyali Uretecek sekilde konfiglire edilmis olmasidir.

istem 1’e gére bir erken uyari sistemi (10) olup ézelligi; islemci biriminin (110),
sensor birimi ve tagit sensér biriminden (210) aldigi dlgimleri hafiza birimine (120)
kaydedecek ve matematiksel modeli bu verileri de g6z 6éninde bulundurarak

glincelleyecek sekilde konfigure edilmis olmasidir.
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TARIFNAME

TASIT LASTIKLERINDEKI ARIZALARIN ERKEN TESPITI iGIN BiR SISTEM

TEKNIK ALAN

Bulus, tasitlarin lastiklerindeki anzalarin énceden tespit edilmesini saglamak igin bir erken

uyari sistemi ile ilgilidir.

ONCEKI TEKNIK

Kara tagitlarinda siirils esnasinda ani lastik patlamalarn basit maddi kazalarin dtesinde
olimla kazalara da yol agabilmektedir. Lastik patlamalaninin, patlama gergeklesmeden

once tahmin edilmesi birgok kazanin dnline gecilmesini saglayabilmektedir.

Sdracaye ani gibi gérinen lastik patlamasi saniyeler hatta dakikalar 6nce lastik yapisinda
bozulma, aynima seklinde ortaya ¢ikmaktadir. Bu yapisal bozulma, lastigin dogal titresim
frekansindan farkh bir frekansta titresim-vuruntu ortaya gikartmaktadir. llave olarak, lastigin
olagan dis! bir yapiya buriinmesinden dolayi, lastik i¢ sicaklijinda da degisiklikler meydana

gelmektedir.

JP2007038730 numarali basvuruda tasit Gzerindeki sensdrler ile tekerleklerdeki sicaklik,
titresim ve sekil dlcimleri yapan ve bu degerler bir hafiza birimindeki degerlerden sapma
yaptidinda lastigin patlayabilecedine iliskin uyart veren bir sistem agiklanmaktadir. Ancak,
tasit lastikler zarar gormemis olsa bile yol kosullari ve hizdan dolayi lastiklerin farkh
titresimlere, sicakliklara veya sekil dedisimlerine maruz kalmasina sebep olabilmektedir.

Dolayisiyla bu gibi durumlarda sistem hatal tespitler gergeklestirebilmektedir.

Sonug olarak, yukarnda bahsedilen tim sorunlar, ilgili teknik alanda bir yenilik yapmayi

zorunlu hale getirmistir.

BULUSUN KISA ACIKLAMASI

Mevcut bulug yukanda bahsedilen dezavantajlar ortadan kaldirmak ve ilgili teknik alana

yeni avantajlar getirmek (zere, bir erken uyar sistemi ile ilgilidir.
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Bulusun bir amaci, lastik patlamasini patlamadan 6nce tahmin etmek ve struclyl ve varsa

merkezi operasyon merkezini uyarmak igin bir erken uyar sistemi ortaya koymaktir.

Bulusun dider bir amaci tahmin dogrulugu arttinlmis bir lastik patlamasi erken uyar sistemi

ortaya koymaktir.

Bulusun diger bir amaci lastik patlamasini erken uyaran, bu zaafiyetin dogru midahale ile
¢ozlmlenmesi igin gerekli servisi yonlendiren ve patlama durumunda lastik tedarik

islemlerini kolaylagtiran bir erken uyari sistemi ortaya koymaktir.

Bulusun diger bir amaci lastik patlamasini erken uyaran, karayollar tasit ve seyahat

gulveligini arttiran ve olasi kaza risklerini azaltan bir erken uyan sistemi ortaya koymaktir.

Bulusun dider bir amaci lastik patlamasini erken uyaran, gerceklesecek olasi hasarlanmayi

onleyerek tasit ve filo maliyetlerin azaltan bir erken uyar sistemi ortaya koymaktir.

Yukarida bahsedilen ve agagidaki detayli anlatimdan ortaya c¢ikacak tim amaclan
gerceklestirmek Ozere mevcut bulug, tasitlarin lastiklerindeki arizalarin dnceden tespit
edilmesini saglamak icin bir erken uyarn sistemidir. Buna gdre iligkili oldugu lastigin
sicakhgini élgen lastikte saglanmis sicaklik sensoriinii, bir titresim sensdriing, lastikte
saglanmis olan ve lastigin basincini dlgen bir basing sensdrind, lastigin en az bir yizinin
6nceden belirlenen bir referans noktasina gére mesafesini 6lgen mesafe sensérini igeren
hir sensor birimine; tagitin maruz kaldig fiziksel etmenlerden en az birini dlcim yapan bir
tasit sensdérinden ve sensdr biriminden dlcimleri alacak sekilde bahsedilen tasit senséri
ve bahsedilen sensor birimiyle iliskili bir islemci birimine; bahsedilen islemci birimiyle iligkili
olan ve c¢oklu sayida lastikten alinan Slgim verileriyle ve bunlarla iligkili fiziksel etmen
degerleri kullanilarak makine 6grenmesi ve/veya yapay 6grenme ydntemlerinden biriyle
olusturulmus olan ve sensor biriminden alinan dlguimler ile tagit biriminden alinan dlgimler
girdi olarak uygulandidinda lastigin durumuna iligkin bir ¢ikti olugturan bir matematiksel
modeli saklayan bir hafiza birimine sahip en az bir lastik takip cihazini igermesi; iglemci
biriminin, sensdr biriminden aldigi ve tasit sensorinden aldigi dlgimleri bahsedilen
matematiksel modele uygulayarak lastik durumuna iliskin bir sinyal Uretecek sekilde
konfigire edilmis olmasidir. Bdylece titresim, sicaklik, lastigin formu ve de basing
sensdrunden alinan odlgimlerin tasitin maruz kaldigi fiziksel etmenler gdz &nlnde
bulundurularak patlamak Ulzere olan bir lastigin karakteristijine yakin dlgimler elde
edildigin lastigin patlamak (zere oldugu tespit edilerek uyarn yapilmasina imkan

taninmaktadir.
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Bulusun mUmkin bir yapilanmasinin 8zelligi, bahsedilen etmenlerin hiz, sicaklik, ivme,
ivme yond, titresimden en az biri olmasi, tasit sensor biriminin ilgili etmenleri algilayacak
sensdrleri icermesidir. Boylece tagitin kat ettigi yoldaki engebelerden, ortam sicakhginin
yiksek olmasindan, tasitin hizlanmasindan veya viraj almasindan kaynaklanan titregim,
sicaklik, lastik formu, basing degisimlerinin anomali olarak yanlig algilanip, kullaniciya

yanlis uyari yapilmasi ihtimali azaltiimaktadir.

Bulugun mamkin bir diger yapilanmasinin ozelligi, lastik takip cihazinin her bir lastik icin
en az birer tane saglanmis olmasidir. Bdylece birbirinden farkl tiplerdeki lastiklerin
bagimsiz olarak takip edilebilmesi saglanmaktadir. Onceki teknikteki ¢dzlimlerdeki titregim
datasini birbiriyle karsilastiran modellerin “farkli lastik markasi kullanmasi veya farkli dmuir
{dis derinliginde)” lastik kullanmasindan dodacak zaafiyeti her bir lastige uygulanacak
uygun ¢bzim ile asiimakta farkli lastik tip ve desenleri kullanidiginda da erken uyar

sisteminin isabetli calismasi saglanmaktadir.

Bulugun mimkun bir diger yapilanmasinin dzelligi, lastik takip cihazinin lastik durumuna
iliskin sinyalin kullaniciya ve/veya operasyon merkezine sunulmasini saglamak igin tagitta

saglanmig bir kullanic) arayizind icermesidir.

Bulusun mamkin bir diger yapilanmasinin 6zelligi, lastik takip cihazlarindan en az birinin
tasitinin konumunu tespit etmek icin iglemci birimiyle iligkili bir konumlandirma modilind

icermesidir.

Bulusun mamkuon bir diger yapllanmasinin ézelligi, lastik takip cihazinin, bir sunucuya veri

gdndermek icin bir haberlesme birimini icermesidir.

Bulusun mimkiin bir diger yapilanmasinin Gzelligi, bahsedilen haberlesme biriminin bir

hicresel aga baglanacak sekilde konfiglire edilmis olmasidir.

Bulusun mimktn bir diger yapilanmasinin dzelligi, hafiza biriminin, lastik tipine iliskin lastik
hilgisi barnndiracak sekilde konfiglre edilmis olmasi ve iglemci biriminin lastik durumuna
iliskin sinyalin bir anomaliye iliskin clmasi durumunda sunucuya mevcut konuma servis
gdndermesi igin konum ve lastik bilgisini génderecek sekilde konfiglire edilmis olmasidir.
Bdylece lastik patlamadan lastik degdisimi icin servisin tasit konumuna godnderilmesi
saglanmakta ve tasitin yolda kalma sdresinin kisaltiimasi saglanmakta, olasi sevkiyat ve

ulasim stirelerinde gecikme yasaniimasinin énlne gegcilmektedir.
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Bulusun mimkdn bir diger yapilanmasinin 6zelligi, islemci biriminin, lastik durumuna iligkin
Grettigi sinyalin bir anomaliye iliskin olmasi durumunda uyar sinyali Gretecek sekilde

konfigure edilmis olmasidir:

Bulusun mumkin kir diger yapilanmasinin dzelligi, islemci biriminin, sens&r birimi ve tasit
sensdr biriminden aldigi élgimleri hafiza birimine kaydedecek ve matematiksel modeli bu

verileri de gz 6ninde bulundurarak glncelleyecek sekilde konfigtire edilmis olmasidir.

SEKILIN KISA AGIKLAMASI

Sekil 17 de erken uyan sisteminin temsili bir gérinima verilmistir.

Sekil 2'de lastik takip biriminin temsili bir gérintma verilmistir.

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI

Bu detayh aciklamada bulus konusu, sadece konunun daha iyi anlasiimasina yénelik hicbir

sinirlayici etki olugturmayacak érneklerle agiklanmaktadir.

Bulug, esas olarak kara tasitlarindaki (400) lastiklerdeki makine OJrenmesi velveya
yenilemeli yapay sinir aglarn veya vyapay sinir agdlan ydntemleriyle 6nceki verilere
dayanarak olusturulmus bir matematiksel model vasitasiyla lastiklerden alinan mevcut
Olgimler ve tasitin (400) kendisine ait mevcut olcimleri géz ninde bulundurarak
anomalileri tespit edip, lastik patlamadan énce silriclye uyan verilmesini sadlayan bir

erken uyari sistemidir (10}

Bulug, sekil 1'e atfen, lastiklerle iligkilendirilmis lastik takip cihazlarini (100} igermektedir.
Lastik takip cihazi (100), iliskili oldugu lastigin sicakhdini dlgen lastikte saglanmis sicaklik
sensorind (131), lastidin titresimini dlgen bir titresim sensorind (132), lastikte saglanmig
olan ve lastigin basincini dlgen bir basing sensdrind (133), lastigin en az bir yizinin
onceden belirlenen bir referans noktasina gore mesafesini dlcen mesafe sensorini (134)
icermekiedir. Lastik takip cihaizi (100), dlcumleri alacak sekilde sensor birimiyle iligkili bir

islemci birimini (110) icermektedir.

Burada sozi edilen, sicaklik sensori (131) lastikten vyayilan infrared stk 1sinlarini
algilayarak buna gobre sicakhidl belirleyen tipte olabilmektedir. Bulusun mimkdn bir

yapllanmasinda sicaklik sensorl (131), lastik icerisine yerlestirilebilmekte ve lastige yerden
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uygulanan tepki kuvvetini enerjiye dénustiirerek bir bataryasini sarj etmesi igin 6rnegin

pizoelektrik malzeme igeren bir enerji Uretecini icerebilmektedir.

Titresim sensoru (132), lastikteki titresimlerin genlik ve frekansina gore sinyal (ireterek
6lgim yapan tipte bir sensordir. Basing sensérll (133) de, teknikte de iyi bilindigi Gzere
iliskili oldugu lastigin anlik basincini élgcecek sekilde konfigire edilmis bir sensdrdir. Lastik
sensdrd bulusun mdmkin bir yapllanmasinda ara¢ bilgisayanndan (ECU) alinabilen
indirekt (pasif) TPMS metodu ile, lastik dénls tur sayisina gére basincin belirlenmesini

saglayan bir iglemci de olabilmektedir.

Mesafe sensoru (134), lastigin en az bir yuzunun bir referans noktasina gére uzakhgini
tespit etmektedir. Oregin, tasit (400) gévdesinde lastige bakacak sekilde yerlegtirilmis bir
mesafe sensorl (134) olabilmekte, lastigin ylizeyinde anormal bir sisme, aynima, dadiima,
batma oldugunda bunu tespit edebilmektedir. Mesafe sensérleri (134) lastigin farkh

yuzeylerine bakacak sekilde birden fazla saglanabilmektedir.

islemci birimi (110) ayrica, bir tagit sensér birimi (210) ile iligkilidir. Tagit sensér birimi
{210), tasitin maruz kaldid gesitli fiziksel etmenleri dlgen sensérleri iceren bir birimdir.
S0zl edilen etmenler, sicaklik, titresim, hiz, ivme, ivme yoni vb. olabilmektedir. Tasit
sensdr birimi (210) islemci birimiyle (110) dogdrudan iligkili olabilecegi gibi, teknikte ECU
olarak bilinen, bir tasit bilgi isleme cihazi (200) vasitasiyla da iliskili olabilmektedir. Tagit
sensdr birimi (210), tasitin bulundudu ortamin sicakhgini élgen bir sicakhk senséri (131),
tasit govdesinin titregsimini dlgen bir titresim senséra (132), tasitin ivme ve ivme ydnunu
tespit eden ivmedlgerleri, jiroskoplar vb icerebilmektedir. Tasgitin, hizi, ivmesi, ivme yoni
tespit edildiginde tasit virajda oldugu, durdugu, yavaslamakta oldugu vb. tespit
edilebilmekte, dolayisiyla, virajlardaki lastiklerde clagan olan sicaklik artislaninin anomali
olarak tespit edilmesinin 6niine gegilmektedir. Tagit durmaktayken olusacak bir farkhhg: da

degerlendirme disinda tutacaktir.

Lastik takip {100) cihazi ayrica, islemci biriminin (110) okuma ve yazma yapacak sekilde
iligkili oldugu bir hafiza birimini (120) de icermektedir. Hafiza birimi (120), lastiklerden
onceden alinmig dlgimler ve bu élcimler alindigindaki tagita etki eden fiziksel etmen
dlgtimlerini kullanarak makine 6grenme velfveya yenilemeli yapay sinir aglan veya yapay
sinir aglariydntemlerinden biriyle olusturulmus clan ve sensér biriminden alinan dlgimler
ve tasit sensdr biriminden (210) alinan dlglimleri girdi olarak ahp lastik durumuna iliskin bir
¢clkti Oreten bir matematiksel modeli igcermektedir. Bahsedilen makine 6gdrenmesi

yontemleri, ; “Tekrarlayan Sinir Ag1” (RNN) metodlar, “Sinyal igleme igin sinir aglan”
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{(NNSP) metodlar ve “Sinyal igleme igin makine 6drenmesi “ (MLSP)} ydntemleri, makine
dgrenmesi metodlari, yapay sinir adi iceren ydntemlerden en az biridir. Onceden alinmig
olcumler, lastiklerin kontrolli bir ortamda teste tabi tutulmasi ile alinmig olgimler veya

mevcut olarak bulus konusu sistemi kullanan tasitlardan alinan olctimler olabilmektedir.

islemci birimi (110), sensér birimi ve tasit sensdr biriminden (210) aldigi 6lgiimleri
matematiksel modele uygulamakta ve lastik durumuna iligkin bir sinyal Gretmektedir. Lastik
takip cihazi (100) bir kullanici arayizi (150) ile iligkilidir. Ornekleme frekansi lastigin
saniyede ddnlg sayisina gore optimum olacak sekilde ayarlanarak clugacak bir anomaliyi
kesinlikle kayit altina alacak sekilde secilecektir. islemci biriminin (110), lastik durumuna
iligkin Urettigi sinyal lastik patlamasina isaret edebilecek bir anomaliyi ifade etmesi
durumunda islemci birimi (110) kullanici araylzinde (150) bir uyarinin sunulmasini
saglamaktadir. Uyar sesli, gorsel ve titresimsel olabilmektedir. Kullanici araytzi (150}
tasit icerisindeki bir ekran, kullanici cep telefonu, direksiyon lzerine yerlestiriimis titresim
Uretecleri veya merkezi bir sistem icerisinde mail, mesaj, uyan gibi bildirimler

olabilmektedir.

Erken uyari sistemi (10} bir konumlandirma moddlini (160) icermektedir. Konumlandirma
modull (160) tasitin mevcut konumunu belilemektedir. Bu konum bilgisi sayesinde bir
anomali gergeklesmesi durumunda, arag kullanicisi veya merkezi sistem tarafindan
sistemin icerdidi kullanici araytizlerinden dogrulandidi durumunda konumuna en yakin
islem birimlerine otomatik bildirim gitmektedir ve sorunu en kisa sirede ve en tehlikesiz

hicimde profesyoneller tarafindan ¢bézulmesine olanak saglamaktadir.

Lastik takip cihazi (100), bir haberlesme birimini (140) de igermektedir. Bahsedilen
haberlesme birimi  {140), islemci biriminin (110) kablosuz olarak haberlesmesini
saglamaktadir. Haberlesme birimi (140), islemci biriminin (110) kullanici cep telefonu gibi
cihazlarla haberlesmesini saglamak (zere kisa mesafe kablosuz haberlesme
protokollerinden biriyle haberlesecek sekilde konfiglire edilmis olabilmektedir. Haberlesme
birimi (140), islemci biriminin (110) bir haberlesme agina (300) baglanarak bir sunucuyla
{310) haberlesmesi icin bir donanimi da icerebilmektedir. Bahsedilen donanim, hicresel
aga baglanacak veya internet gibi bir genis alan agina baglanacak sekilde konfigure

edilmis olahilmekiedir.

Bulusun mimkin bir yapilanmasinda her bir lastik igin birer lastik takip cihazi {100)

saglanmistir. Her bir lastik takip cihazinin (100) hafiza biriminde (120), iliskili oldugu



10

15

20

25

lastigin detay bilgileri yer almaktadir. Lastik bilgileri lasti§in markasi, modeli, boyutu, tipi vb.

gibi bilgiler olabilmektedir.

islemci birimi (110), alinan dlciimlerin hafiza birimine (120) kaydedilmesini ve sunucuya
(310) gbénderilmesini saglayabilmektedir. islemci birimi (110), anomali tespit etmesi
durumunda sunucuya (310) konum bilgisini ve lastik bilgisini génderebilmektedir. Sunucu
(310) da, aldigi konum bilgisine lastik bilgisivle eslesen bir lastigin servis tarafindan
yonlendirilmesini sadlayabilmektedir. Boylelikle tasitlarin hem kaza riski azaltimakta hem

de yolda kalma sireleri azaltiimaktadir.

islemci birimi (110), matematiksel modeli sunucudan (310) aldigi diger tasitlarin élglim
verilerine gore ve kendisinin bulundugu tasittaki Olgiimlere gore dinamik olarak

guncellemekiedir.

Bulusun mdmkin bir yapilanmasinda, matematiksel model lastik varyasyonlarina gdre
farkl ¢ikti Gretecek sekilde Gretilebilmektedir. Lastik varyasyonlari, farkli lastik deseni, farkh
malzemeden dretilmis olma, farkli boyutlarda olma gibi fiziksel farkliliklar! ifade etmektedir.
Her bir lastik varyasyonu igin referans dlgumler alinmakta ve bu referans dlciimlere gore
model veya modeller olusturulabilmektedir. Bir tagittaki lastik tipi giris olarak girildidinde,
lastigin takip edilmesi lastigin tipine gore olusturulmus matematiksel model ile
gergeklestiriimektedir. Omegin baz lastik tipleri dogasi geregi daha fazla titregim
olugsmasina sebep olabilmektedir. Lastik bilgilerini girig olarak alinmasi 2020/03097

numaral TR basvurusundaki gibi bir sistemle gerceklestirilebilmektedir.

Bulusun koruma kapsami ekte verilen istemlerde belirtiimis olup kesinlikle bu detayli
anlatimda érnekleme amaciyla anlatilanlarla sinifi tutulamaz. Zira teknikte uzman bir
kisinin, bulusun ana temasindan ayriimadan yukanda anlatilanlar 1siginda benzer

yvapilanmalar ortaya koyabilecedi agiktir.
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SEKILDE VERILEN REFERANS NUMARALARI

10 Erken uyar sistemi

100 Lastik takip cihazi

110 iglemci birimi

120 Hafiza birimi

130 Lastik sensor birimi
131 Sicaklik senséri
132 Titresim sensord
133 Basing sensodri
134 Mesafe sensoru

140 Haberlegsme birimi

150 Kullanici arayiizi

160 Konumlandirma modili

200 Tasit bilgi isleme cihazi

210 Tasit sensdr birimi

300 Haberlesme ag

310 Sunucu

400 Tasit

410 Lastik
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