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1. ELEKTRONIK DEVRE ELEMANLARI

Motorlu araglar sektdriinde son yillarda ¢ok biiyiik gelismeler olmaktadir. Ozellikle
motor performansini artirict sistemler, konfor ve giivenlik sistemleri, elektronigin
sagladig biiyiik kolayliklar sayesinde gelistirilmistir.

1.1.  Direncler

Gorevi: Elektrik ve elektronik devrelerinde, devreden gegen akimi siirlamak ve bir
gerilim diismesi meydana getirmek {izere imal edilmis olan elemanlara denir.
Direncler biiylik "R" harfi ile gosterilir ve R=U / I formiilii ile hesaplanir. Birimi
ohmdur. Elektronik devrelerde diren¢ kullanirken direncin ohm olarak degerine ve
watt olarak giiciine dikkat edilmelidir. Direngler AC veya DC gerilimlerde ayni
ozelligi gosterirler. Bir elektronik devrede kullanilan direnglerin goriiniimiine 6rnek,
Resim 1.2°de gosterilmistir.

Resim 1.1: Degisik diren¢ 6rnekleri
Yapisi: Direncgler yapildiklari maddelere gore dorde ayrilir.
Karbon direncler: Karbon ve plastik recineden yapilir.

(1 Telli direngler: Porselen iizerine tel sarilarak yapilir. Yiiksek akim
ileten yerlerde kullanilir.

B Film direngler: Iki tipte yapilir. Bunlar, karbon film ve metal filmdir.

Cermet direncler: Seramik govdenin c¢ok yiiksek sicaklikta
karbonlanmasi ile elde edilir.

Direng ¢esitleri: Sabit ve ayarli olmak tizere iki gruba ayrilir.
Sembolleri: Asagidaki sekil 1.1°de gesitli direng sembolleri goriilmektedir.

Sabit Degisken Potansiyemetre

Sekil 1.1: Diren¢ sembolleri
Direnglerin karakteristigi: Direnclerin iki Onemli karakteristigi vardir.
Bunlardan biri direncin omik degeri, digeri ise direncin giicii olarak tanimlanur.



Piyasada c¢ok genis bir yelpazede ¢esitli omik degerlere sahip direngler
bulunmaktadir. Bir direncin omik degeri, o direncin elektrik akimina gosterdigi
zorluk demektir. Elektrik veya elektronik devrelerinde 0.01 ohmdan birkag mega
ohma kadar direngler kullanilabilmektedir.

Direncin omik degerinin katlar:

1 kilo ohm (1 kQ) = 1000 Q
1 mega ohm (1 MQ) = 1000 kQ= 1 000 000 Q

Direnc renk kodlar:
Direnglerin iki 6nemli karakteristigi oldugu daha 6nce belirtilmisti.

Bu karakteristikler:
Direncin omik degeri,
Direncin giicii
olarak tanimlanir ve devrede kullanilacak direnclerin se¢iminde bu biiyiikliikler
dikkate alinir. Simdi bu biiyiikliiklerden omik degeri inceleyelim.

Direncin omik degeri ya tizerine dogrudan dogruya rakamla yazilir (Sekil 1.4)
ya da renk kodlar1 araciligiyla belirtilir.
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Sekil 1.2: Omik degeri iizerinde yazih direngler

Diger bir grup direnglerde ise (genellikle 0.125 ve 0.25 wattlik direnglerde),
omik deger, direncin iizerindeki renk bantlariyla ifade edilir. Genellikle, direnglerin
iizerinde 4 tane renk bandi bulunur. Bu bantlarin soldan {i¢ tanesi direncin omik
degerini, en sagdaki bant ise direncin toleransini verir. Sekil 1.3°te direncin tizerinde
bulunan renk bantlar1 ve Sekil 1.4’te de renk bantlarinin karsiliklar1 olan sayilar
goriilmektedir.

;

1. band 2. band 3. band 4.(band)
(rakam) (rakam) (garpan) (tolerans)

Sekil 1.3: Direncin iizerindeki renk bantlar:
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Sekil 1.4: Renk bantlarimin karsiliklar: olan sayilar, carpanlar: ve tolerans

degerleri

Not: Direngte tolerans degeri % ile ifade edilir. Direncin omik degerinin ¢evre

sartlarina gore artmasi veya azalmasi demektir.

Ornek: Bir direng iizerindeki renk dagilimi1 kirmizi-kirmizi-kahverengi-giimiis

olan direncin temsil ettigi direng degeri nedir?

Cevap: Kirmizi1 (2), kirmizi (2), kahverengi (1) oldugu igin; 22x10=220
ohmdur. Son renk kodunun da giimiis oldugu igin toleransi % 10 olur. Sonug olarak

220 Q %+10’dur.

Direnc kontrolii: Analog avometre ile direng kontrolii yaparken,;
Olgiilecek direncin tahmini degerine gére avometrenin skalasi segilir.

ayar1 yapilir.

kontrol edilebilir.).

Analog 06l¢ii aletlerinde skala {izerinde diren¢ degeri okunurken ibrenin sag
taraftaki bolgede olmasina dikkat edilir. Sayet avometrenin kablosu direng uglarina
degdirildigi zaman ibre sol tarafta kaliyor ve ¢ok az hareket ediyor ise avometrede
uygun skala se¢ilmemis demektir.

Avometrenin kablosunun uglar1 birlestirilerek 6l¢ti aletinin sifirlama

Avometrenin kablosunun uclar1 Sekil 1.5’teki gibi direncin uglarina
degdirilerek skaladan deger okunur (Okunan bu deger direng tizerindeki
deger veya renk bantlarinin sayisal degeri ile karsilastirllip dogrulugu




Sekil 1.5: Avometre ile diren¢ ol¢iimii

1.2. Diyotlar
Diyot: Diyot t.ek yone elektrik akimini ileten bir devre r[eoo-oloroos|y
elemanidir. Diyotun P kutbuna "anot", N kutbuna da | _|8883818-888
"katot" adi verilir. Genellikle AC akimi DC akima |*"*[$8828[8-8g0 Katet
doniistirmek i¢cin dogrultma devrelerinde kullanilir. | P ve N maddelerinin bidesme ani
Diyot, N tipi madde ile P tipi maddenin birlesiminden pleee] T [eeeln
. . v g e .o @O Mok |©©©

olusur. Bu maddeler ilk birlestirildiginde P tipi |, — 000l puie 292 Kot
maddedeki oyuklarla N tipi maddedeki elektronlar iki 206 | |666|
maddenin birlesim noktasinda bulusarak birbirlerini Diyotun meydana gelisi
nétrler ve burada "ot bir bolge olusur. Bu notr bOlge, Anot .—H—. Katat
kalan diger elektron ve oyuklarin birlegsmesine engel Biyotin Somixohi

olur. Sekil 1.6’da diyotun sembolii ve notr bolge
gosterilmistir.

Sekil 1.6: Diyot sembolii
ve notr bolgesi

Diyotun dogru ve ters polarizasyonu:

" Dogru polarma: Anot ucuna gii¢ kaynagmin pozitif kutbu, katot ucuna da giic
kaynaginin negatif kutbu baglandiginda P tipi maddedeki oyuklar gii¢ kaynaginin
pozitif kutbu tarafindan, N tipi maddedeki elektronlar da giic kaynaginin negatif
kutbu tarafindan itilir. Bu sayede aradaki notr bolge yikilmis olur ve kaynagin
negatif kutbundan pozitif kutbuna dogru bir elektron akis1 baglar. Yani diyot
iletime ge¢mistir. Fakat diyot notr boliimiinii agmak i¢in diyot tizerinde 0.6 voltluk
bir gerilim diisiimii meydana gelir. Bu gerilim diisiimi silisyumlu diyotlarda 0.6
volt, germanyum diyotlarda ise 0.2 volttur. Bu gerilime diyotun "esik gerilimi" adi
verilir. Diyot lizerinde fazla akim gecirildiginde diyot zarar goriip bozulabilir. Bu



nedenle diyot lizerinden gegen akimin diisiiriilmesi i¢in Sekil 1.7°deki devreye bir
de seri diren¢ baglanmistir. Ideal diyotta bu gerilim diisimii ve sizinti akimi
yoktur.

P N
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Sekil 1.7: Diyot iizerinden gecen akim simirlamak icin devreye seri baglanmis

direng
T

Pleeel il 222"
Ters polarma: Diyotun katot ucuna gii¢ kaynaginin |&na] && | Bdloe |8 8.6 Fatat
pozitif kutbu, anot ucuna da gii¢ kaynagmmn negatif @@‘g TS 8o
kutbu baglandiginda ise N tipi maddedeki elektronlar F ik =l L
glic kaynagmm negatif kutbu tarafindan P tipi e T@ B
maddedeki oyuklarda gii¢ kaynagnin pozitif kutbu I bty B =20 al
tarafinda ¢ekilir. Bu durumda ortadaki nétr bolge coac| |+686
genisler, yani diyot yalitima geg¢mis olur. Diieng | Kapnak

————++|$| —

Sekil 1.8: Si1zint1 akinm

Cesitleri ve sembolleri:

Zener diyot: Zener diyotlar normal diyotlarin delinme gerilimi noktasindan
faydalanilarak yapilmistir. Zener diyot dogru polarmada normal diyot gibi, ters
polarmada ise belirli bir gerilimden sonra iletime gecer. Iletime gectigi bu
gerilime “zener voltaji” denir. Zener diyot, zener gerilimi ile amlir. Zener
gerilimin altinda ise diyot yalitima gecer. Fakat bu voltajin lizerine ¢ikildiginda
zener diyotun iizerine diisen gerilim zener voltajinda sabit kalir. Uzerinden gegen
akim degisken olabilir. Zenerden arta kalan gerilim ise zenere seri bagli olan
direncin {izerine diiser. Zener diyotlar voltaj1 belli bir degerde sabit tutmak i¢in
yani regiile devrelerinde kullanilir. Sekil 1.9°da zener diyotun simgesi ve ters
polarmaya kars1 tepkisi goriilmektedir.

Tunel diyot: Saf silisyum ve germanyum maddelerine daha fazla katki maddesi
katilarak imal edilmektedir. Tunel diyotlar ters polarma altinda calisir. Uzerine
uygulanan gerilim belli bir seviyeye ulagsana kadar akim seviyesi artarak ilerler.
Gerilim belli bir seviyeye ulastiktan sonrada iizerinden gecen akimda diisiis
gortliir. Tunel diyotlar bu diisiis gosterdigi bolge icinde, yiiksek frekansl
devrelerde ve osilatorlerde kullanilir. Tunel diyotun sembolii Sekil 1.10°da
gorilmektedir.



10 Volt 5 Volt
[ « 3 B
10V Zener Direng

L,  jyp15vaee T
= 1=

Anot Katot

Zener Diyotun Sembolu

Sekil 1.9: Diyotun simgesi ve ters plorlamaya karsi tepkisi

Anot .—-H—o Katot

Tunel Diyotun Sembolu

Sekil 1.10: Tunel diyot sembolii
" Varikap diyot: Varikap diyot, uclarina verilen gerilime oranla Kapasite
degistiren bir ayarli kondansatordiir ve ters polarma altinda c¢alisir. Bu eleman
televizyon ve radyolarin otomatik aramalarinda kullanilir.

" Sotki (Schottky) diyot: Normal diyotlar ¢ok yiiksek frekanslarda iizerine
uygulanan gerilimin yon degistirmesine karsilik veremez. Yani iletken durumdan
yalitkan duruma veya yalitkan durumdan iletken duruma gegemez. Bu hizli
degisimlere cevap verebilmesi icin sotki diyotlar imal edilmistir. Sotki diyotlar
normal diyotun n ve p maddelerinin birlesim yiizeyinin platinle kaplanmasindan
meydana gelmistir. Birlesim ylizeyi platinle kaplanarak ortadaki notr bolge
inceltilmis ve akimin nétr bolgeyi agsmasi kolaylastirilmistir.

Led diyot: Led, sik yayan bir diyot tiirtidiir. Yesil, kirmizi, sar1 ve mavi olmak
lizere 4 ¢esit renk segcenegi vardir.

A7

Anot .—H—. Katot

Led'in Sembolu

Sekil 1.13: Led diyot sembolii

Foto diyot: Foto diyotlar ters polarma
altinda kullanilir. Dogru polarmada normal 5

diyotlar gibi iletken, ters polarmada ise n ve Anot .—-H—. Katot
p maddelerinin birlesim yiizeyine 151k
diisene kadar yalitkandir.

Foto diyot televizyon veya miizik setlerinin Sekil 1.14: Foto diyot
sembolii

Foto Diyotun Sembolu

kumanda alicilarinda kullanilir.



Diyot kontrolii: Avometre ile veya bir batarya ve bir lambadan faydalanilarak
yapilir. Bilindigi gibi diyotlar tek yonde akim gegiren devre elemanlaridir. Batarya
ve lamba ile yapilan diyot kontrolii, Sekil 1.15’teki devre semasinda gosterilmistir.
Asagidaki devre baglantis1 yapildigr zaman devredeki lamba yaniyor ve diyot uglari
ters ¢evrildiginde de lamba soniiyor ise diyot saglamdir. Sayet lamba yanmaya
devam ediyor ise diyot arizalidir. Ayrica baglant1 yapilirken diyot iizerindeki serit,
bize o ucun negatif u¢ oldugu hakkinda bilgi verir.

OivOT UZERINDEK GIZGi

MEGATIF UCL) GOSTERIR -

LAMBA ¥ ARMAMALI @
@ LAMBA ¥ ANMALI

ORYOTUN MONTRSLO

B BT v

Sekil 1.15: Batarya ile diyot kontrolii

Avometre ile diyot kontrolii: Diyotun muayenesi, esasta avometrenin igindeki pil
voltajindan yararlanilarak dogru polarmada iletimi, ters polarmada kesimi saglayip
saglayamadiginin belirlenmesidir. Muayene avometrenin Q kademesinde ve asagida
islem silitununda gosterilen basamaklar takip edilerek yapilir. Ortaya ¢ikan sonuglar
bize o diyotun durumu hakkinda bilgi verir.

Not: Ol¢iim yapmadan 6nce, dl¢ii aletinin ibresi sifira ayarlanmalidir. Olgii aletinin
uclart diyota baglanirken Olcii aleti igerisindeki pilin hangi kutbunun hangi uca
geldigi belirlenmelidir. Analog (ibreli) 6l¢ii aletlerinde kullanilan pilin eksi (-)
ucunun, kirmizi renkli art1 (+) uca bagh oldugu unutulmamalidir.

Sekil 1.16: Avometre ile diyot kontrolii



ISLEM OLCULEN (Q) SONUC
ANOT (+), KATOT (-) R Saglam
ANOT (+), KATOT (-) Saglam
ANOT (+), KATOT (-) Kisa devre (arizali)
ANOT (+), KATOT (-)

810|8

Acik devre (arizali)

1.3. Kondansatorler

Tammm: Karsilikli iki iletken ve bunlarin arasinda bulunan bir yalitkan maddeden
olusan ve elektrik yilikii depo edebilme yetenegine sahip devre elemanlarina
kondansator denir. Kondansatoriin elektrik yiikii depo edebilme yetenegi "kapasite"
olarak adlandirilir ve bu yiikii depo edebilmesi icin harici bir gerilim kaynagi
tarafindan beslenmesi gerekir.

Kondansatoriin yapisi ve sembolleri:

Sekil 1.17: Kondansatoriin yapisi

Sekil 1.17°de goriildiigli gibi kondansator, iki iletken plaka ve bunlarin arasinda
bulunan bir yalitkan tabakadan olugsmaktadir. Yalitkan maddeye dielektrik madde de
denilmektedir.

Sekil 1.18’de elektronik devrelerde kullanilan kondansatorlerden bazi Ornekler
goriilmektedir.

Resim 1.2: Degisik kondansator ornekleri

10



Kondansatorlerde kapasite birimi “farad”dir. Bir kondansatér uglarma 1 voltluk
gerilim uygulandiginda o kondansator iizerinde 1 kulonluk bir elektrik yiikii
olusuyorsa kondansatoriin kapasitesi 1 farad demektir.

Farad, c¢ok biiyiikk bir birim oldugu i¢in uygulamada faradin askatlar1 olan mikro
farad (uF), nano farad (nF) ve piko farad (pF) kullanilir. Asagida faradin askatlar
goriilmektedir.

1 farad = 1.000.000 pF = 10°*F = 10° nF= 10" pF
1 pF = 10° nF = 10° pF= 10° pF

Kondansator sembolleri: Sekil 1.18’da degisik tip kondansatorlere ait
semboller goriilmektedir.

—— ==

GENEL IFADESI AYARLANABILIR TIP ELEKTROLITIK TiP

Sekil 1.18: Kondansator sembolleri

Kondansator cesitleri:

Mika kondansatorler: Mika kondansatorlerde, ¢ok ince iki iletken levha
ve bunlarin arasinda yalitkan olarak mika kullanilmistir. Mika
kondansatorler genellikle S0 piko farad ile 500 piko farad arasinda kiictlik
kapasiteleri elde etmek i¢in imal edilir.

Kﬁ%lt kondansatorler: Kagit kondansatorlerde iki iletken plaka ve
bunlarin arasinda 1}(Iahtkan olarak kagit kullanilmustir. [letken maddeler ve
bunlarin arasindaki kagit cok ince olup bir silindirik yap1 olusturmak
tizere birbiri lizerine sarilmistir. Kagit kondansatorlerde dis kap olarak
enellikle plastik kullanilir. Kagit kondansatorlgr genellikle orta
uyiikliikte kapasitelerin elde edilmesinde kullanilir. Ornegin; 0.005 ile 1
mikro farad arasindaki kapasiteler, kagit kondansatorlerle elde edilir.

Seramik kondansatorler: Bu kondansatorlerde dielektrik madde olarak
seramik kullanilir. Ayn1 miktar kapasite seramik kondansatorlerde, kagit
kondansatdore gore ¢ok daha kiiglik boyutlarda elde edilebilir. Seramik
kondansatorler, fiziki olarak tiip veya disk bigiminde imal edilir. Disk
bi¢imindeki seramik kondansatorler "mercimek kondansator" olarak da
adlandirilmaktadir.

Degisken kondansatorler: Degisken kondansatorlerde, sabit metal
plakalar rotoru, donebilen bigimde yataklanmis metal plakalar ise statoru
olusturur. Bir mil tarafindan dondiiriilen stator, rotoru olusturan
plakalarin arasina tarak bigiminde gegerek kapasiteyi olusturur. Degisken
kondansatorlerde karsilikli plakalar arasindaki hava, dielektrik madde
olarak gorev yapar.
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Degisken kondansatorde stator ile rotoru olusturan levhalar tam i¢i i¢e gectiklerinde
kondansatoriin  kapasitesi maksimum degerine ulasir, levhalar birbirlerinden
tamamen ayrildiginda ise kondansatoriin kapasitesi minimum degerine iner.

Elektrolitik kondansatorler: Elektrolitik kondansatorlerde asit eriyigine benzeyen
bir elektrolitik maddenin emdirildigi bez, yalitkan madde olarak kullanilir. Bu
yalitkanin iki yanindaki aliiminyum plakalar da kondansatoriin iletken kisimlaridir.
Bu plakalardan bir tanesi dogrudan dogruya kondansatdriin dig kabina baglidir.
Elektrolitik kondansatorler biiyiik kapasite degerlerini saglamak iizere imal edilir.
Tipik kapasite degerleri 1 mikro farad ile 2000 mikro farad arasindadir.

Elektrolitik kondansatorlerde kapasite ve kondansatore uygulanabilecek maksimum
gerilim degeri yazilidir. Kondansatore tizerinde yazili gerilim degerinden daha biiyiik
gerilim uygulanmamalidir.

Fa -~ “ e .
Eﬂ-pw Sp& l 470n
_ A Sr A L,' 1, .
|I ‘I\ { \
[ | \
68 pikolaradik 5.6 pikolaradhk 470 nanolaradlik
kondansatbr kondansatbr kondansaltfr

Sekil 1.19: Kondansatoriin yapisi

Neg:

/ © Oksit
/ \ i film

1000 pikofaradhk
kKondansator

)
M_‘ B

Sekil 1.20: Kondansator degerinin okunmasi

Disk bi¢imindeki bazi seramik kondansatorler tizerindeki ilk iki rakam, kapasite
degerinin ilk iki rakamini; ti¢lincii rakam ise ilk iki rakamin yanma konulacak sifir
miktarini verir. Bu kondansatorlerde sonug piko farad olarak bulunur.

Kondansatoriin saglamhik kontrolii: Kondansatorlerin gilivenirlik muayenesi
avometrenin Q kademesinde yapilir. Yapilan islem esasta, ol¢ii aletinin i¢indeki pil
voltaj1 ile kondansatoriin sarj edilip edilmediginin tespitidir. Muayeneden Once
kondansatoriin bos oldugundan emin olunmalidir.
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Kondansator

Sekil 1.22: Avometre ile kondansator kontrolii

Olgiilen|sony Q:

o Kisa
devre
(Aﬂ 79]1)

»  |Acik devre
(Arizal)

R sar) olabiliyor.

Normal)

Tablo1.2 Kondansatoriin saglamhk kontrolii

1.4. Transistorler

Transistor yari iletken malzemeden yapilmis elektronik devre elemanidir. Her ne
kadar diyotun yapisina benzese de ¢alismasi ve fonksiyonlar1 diyottan ¢ok farklidir.
Transistor iki eklemli ii¢ bolgeli bir devre elemanidir.

14.1. Transistor Cesitleri

PNP tipi transistor: PNP tipi transistorler P, N ve P tipi yan iletkenlerinin
birlesmesinden meydana gelmistir. Sekil 1.26’da goriildiigii gibi 1 nu.li kaynagin
(+) kutbundaki oyuklar emiterdeki oyuklar1 beyze dogru iter ve bu oyuklarin
yaklagik % 1’1 beyz iizerinden 1 nu.li kaynagin (-) kutbuna, geri kalani ise
kollektor lizerinden 2 nu.li kaynagin (-) kutbuna dogru hareket eder. Beyz ile
emiter arasindan dolasan akim ¢ok kiigiik, kollektor ile emiter arasindan dolasan

akim ise buyiiktiir. -
NP TiFi

emiter

Sekil 1.23: PNP tipi transistoriin sembolii ve i¢ yapis1



NPN tipi transistor: NPN tipi transistorler N, P ve N tipi yar iletkenlerinin
birlesmesinden meydana gelmistir. Sekil 1.27°de gorildigi gibi 1 nu.li kaynagimn (-)
kutbundaki elektronlar emiterdeki elektronlar1 beyze dogru iter ve bu elektronlarin
yaklasik % 1’1 beyz tlizerinden 1 nu.li kaynagin (+) kutbuna, geri kalan1 ise kollektor
iizerinden 2 nu.li kaynagin (+) kutbuna dogru hareket eder. Beyz ile emiter arasindan
dolasan akim c¢ok kiigiik, kollektor ile emiter arasindan dolasan akim ise biiytiktiir.

NPN TiPi
—

kollektor

beyz

emiter

Sekil 1.24: NPN tipi transistoriin sembolii ve i¢ yapisi

Sekil 1.25: Cesitli transistorlerin dis goriiniimleri

Transistorliin dogru calisabilmesi ya da iletime gegebilmesi i¢in dogru yonde
(polarma) gerilim uygulanmasi gerekir. Bunun i¢in transistériin emiter ve beyzi
dogru, kolektorii ise ters polarma yapilmalidir.

Kollektor Kollektor
- +
- +
Beyz Beyz
Emiter Emi'l;r
PNP NPN

Sekil 1.26: Transistoriin uc¢lari
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1.4.2. Transistoriin saglamlik ve tip kontrolii:

Gerek cinsinin belirlenmesinde gerekse muayenesinde esas, bir avometre ile Q
kademesinde transistoriin emiter, beyz ve kolektor uclarina dogru veya ters polarma
uygulayarak 6l¢iim yapmaktir. Dogru polarmada diisiik bir direng ters polarmada ise
cok yiiksek bir diren¢ gézlenmelidir.

Tipi ve uclarimin ne oldugu bilinmeyen bir transistoriin O6nce beyz ucunun
belirlenmesi gerekir.

Sekil 1.27: Transistoriin tipinin ve saglamhiginin kontrolii

Avometre germanyum diyotlar i¢in RX1, silisyum transistorleri icin RX10
kademesinde kalibre edilmelidir.

NOT: Analog avometrenin kirmizi test ucunun eksi, siyah test ucunun arti
kutup durumunda oldugu unutulmamalidir.
Transistoriin ucundan birine avometrenin kirmizi ucu, diger ikisine siyah
ucu sira ile degdirilir. Sayet kirmizi ug sabit tutulurken diger uglarin her
ikisinde de ibre algak direng gosteriyorsa sabit tutulan ug¢ beyz ucudur.
Ayni zamanda beyzin negatif, diger uclarin pozitif oldugu, dolayisiyla
transistoriin PNP tipi oldugu tespit edilmis olur.
Avometrenin kirmizi ucu herhangi bir ugta sabit tutulup diger ucu
transistoriin diger iki ucuna sira ile degdirildiginde 6l¢ii aletinin ibresi
alcak direng tarafina sapiyorsa Ol¢ii aletinin siyah ucunu transistoriin
herhangi bir ucuna sabit tutup diger iki uca kirmiz: test kablosu sira ile
degdirilir. Iki uca degdirildiginde ibrede sapma olmuyor ise 6l¢ii aletinin
siyah ucu transistoriin diger bir ucuna sabitlenip kirmizi olan, diger iki
uca sira ile degdirilerek her iki ucta da alcak direng gdsterecek durum
aranir. Siyah kablo bir ugta sabit, kirmiz1 diger uclara degdirildiginde
alcak direng¢ okunuyorsa siyahin sabit tutuldugu u¢ beyz ve transistor
NPN tipi transistordiir.
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1.4.3. Transistoriin emiter ve kolektor uclarini tespit etmek:

Transistoriin beyz ucunu tespit ederken sabit tutulan ucun haricindeki uglara
avometrenin diger ucu sira ile degdiriliyor ve her iki ucta da al¢ak diren¢ araniyordu.
Bu igslem yapilirken iki ucun hangisinde daha az diren¢ degeri okunuyorsa kolektor
ucu bu u¢ olmaktadir. Diger ug ise emiter olacaktir.

Transistorlin uglart tespit edildikten sonra asagida tablodaki islem basamaklari takip
edilerek transistoriin saglam olup olmadig1 hakkinda bilgi edinilir.

OLCULEN Q DEGERLERI

BAGLANTI
NPN PNP

(+)BEYZ, (-)EMITER Bir kag yiiz Bir kag yiiz bin
SAGLAM
(+)BEYZ,(-)KOLLEKTOR | Bir kag yiiz Bir kag yiiz bin

(-)BEYZ, (+)EMITER Bir kag yiiz bin Bir kag yiiz

(-)BEYZ,(+)KOLLEKTOR |Bir kag yiiz bin Bir kag yiiz

Tablo1.3 Transistoriin Saglamhk Kontrolii

birinde 0 devreyi belirler. degerleri tespit edilirse saglam oldugu Q elde edilirse
kisa devre, o Q ise acik

1.5. Transformatorler

Yapilan

Transformatorler ince, 0zel silisli saclardan olusan kapali bir manyetik govde ile
bunun iizerine yalitilmis iletkenlere sarilan sargilardan olusur. En basit sekilde iki
sargl bulunur. Bu sargilardan birine primer (birinci devre) digerine ise Sekonder
(ikinci devre) adi verilir. Primer ve sekonder sargilarinin birbirlerine elektriksel bir
baglantis1 yoktur.

Calisma prensibi

Transformatoriin primer sargisina alternatif bir gerilim uygulandiginda, bu sargi
degisken bir manyetik alan olusturur. Bu alan, iizerinde sekonder sargisinin da
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bulundugu manyetik demir niive iizerinde devresini tamamlar. Primere uygulanan
alternatif gerilimin zamana bagli olarak her an yon ve siddeti degistiginden
olusturdugu manyetik alanin da her an yonii ve siddeti degisir. Bu alanin sekonder
sargilarin1 kesmesi ile sargilarda alternatif bir gerilim indiiklenir.

Transformatorlerin primer sargilarina dogru gerilim uygulandiginda gene bir
manyetik alan meydana gelir. Ancak bu manyetik alan, sabit bir alandir. Bu alanin
yonil ve siddeti degismeyeceginden sekonder sargilarinda bir (elektro motor kuvveti)
emk indiiklemesi s6z konusu olmaz.

PRIMER SARGI

SEMBOLU

X

Sekil 1.28: Transformatoriin yapisi ve sembolii

Transformatorlerin siniflandirilmasi
' Calisma prensibine gore

O Sabit akimli

(1 Sabit gerilimli

Sargi durumlarina gore

O Yalitilmis sargil

(1 Oto transformatorler

Sogutucu cinsine gore

[J  Havaile sogutma

[0 Yagile sogutma

(] Suile sogutma

Sargi tiplerine gore

) Silindirik sargi

(1 Dilimli sarg1

Kullanis amaclarina gore

O Giig transformatorleri

0 Olgii transformatdrleri
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[0 Cesitli aygit ve makinelerde kullanilan transformatorler
Sogutma sekline gore

[0 Kuru transformatorler

(1 Yaglh transformatorler

Transformatoriin uclari

Sebeke veya elde bulunan enerji tarafina baglanan sargilara primer, kullanilacak
tarafin sargilarina da sekonder sargilar denir.

Primer sargilarda belli bir frekansla degisen alternatif akim, gévde ilizerinde degisen
bir manyetik alan meydana getirir. Bu alan etkisi ile sekonder sargilarda sarim sayis1
ve iletkenin kesit alanina bagl olan bir elektrik akimi indiiklenmesine sebep olur.

Primerde AC’nin bir alternansinin akim yoniiniin tam tersi olacak yonde sekonder
sargisinda akim yonii belirir.

PRIMER SARGI

S

Sekil 1.29: Transistoriin i¢ yapisi

Transformatorlerin kontrolleri

Transformatoriin sagladigi kaynak ile ¢alisan alicinin verimsiz ¢aligmasi veya
hi¢ calismamasi transformatér yoniinden bir arizanin oldugu siiphesini dogurursa su
siray1 takip ederek transformatdriin kontrolii yapilmasi gerekir:

Transformatoriin sekonder uglarindaki AC gerilimin AC voltmetre ile
Olgtimii  yapilmalidir.  Sayet higbir degerde = gerilim okunmuyorsa
transformatoriin elektrik akimai ile ilgisi kesilmeli ve sargilarin kopukluk
kontrolii yapilmalidir.

P

~
—-——

Resim 1.3: Avometre ile transistoriin kontrolii
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Primer sargilarin kopukluk kontrolii: Ohm metre R x 10 durumunda iken primer
uclara bagli olan fis veya baglant1 kablolarindan degeri 6l¢iiliir. Olcii aletinde hicbir
deger okunmuyorsa fis ve kablo transformatdr ucuna kadar kontrol edilmelidir. Sargi
ile govde arasinda mutlaka sonsuz diren¢ goriilmelidir.

Transformator sekonder devre kontrolii: Ohm metre R x 1 konumunda iken
sekonder sarg1 uglarina degdirilip deger okunur.

Bu kontrollerde ve olgmelerde istenen degerlerin ¢ok altinda okunan degerlere
rastlaniyorsa sargilarin kisa devre oldugunu anlamak miimkiindiir. Gereginden ¢ok
yiiksek veya sonsuz degerler ise sargilarda kopukluk veya temassizlik oldugunu
gosterir. Arizali transformatorlerin yenileriyle degistirilmesi gerekir.

1.6. Roleler

Roleler elektromekanik devre elemanlari olup elektronigin yani sira elektrikgiler
tarafindan da ¢ok kullanilmaktadir. Roleler diisiik bir voltaj ve akim kullanilarak
daha yiiksek bir voltaj ve akimi1 kontrol etmemizi saglar.

Calisma prensibi:

Elektro miknatis 6zelliginden faydalanarak yapilmistir. Manyetik bir metal niivenin
cevresine tel sarilarak elektro miknatis elde edilir.

Sekil 1.30: Manyetik bir metal niivenin ¢evresine tel sarilarak elektro miknatis
elde edilmesi

Bu tele bobin deriz. Niivenin ¢evresindeki bobine bir enerji kaynagi baglayip enerji
verirsek bobinin igindeki niive miknatis gibi manyetik alan olusturur.

=]

Sekil 1.31: Niivenin c¢evresindeki bobine bir enerji kaynag: baglanmasi
Sekil 1.32: Bobine elektrik verilmesi ve niivede manyetik alan olusmasi
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Roleler de bu prensiple g¢aligirlar. Niivenin karsisina bir kontak monte edilmistir.
Rolenin bobini enerjilendigi zaman niivede olusan manyetik alan kontagi ¢eker ve
kontak kapanir. Boylece bobine uyguladigimiz kiiclik bir akim ile r6lenin kontagina
baglayacagimiz biiyiik bir yiikii ¢alistirip durdurabiliriz.

KONTAK

d
2
< /

Sekil 1.33: Rolelerin ¢alisma prensibi

Asagida Resim 1.4’te drnek bir rolelerin dis goriiniisti goriilmektedir.

Resim 1.4: Ornek bir rolelerin dis goriiniisii

Roleler kullanildiklart amaca gore degisik akim kapasitesinde ve degisik
kontak sayisinda tiretilir. Cok degisik kilifta réle mevcuttur. Kullanildigi amaca gore
role i¢inde birden fazla kontak olabilir. Bobin enerjilenince kontaklarin hepsi birden
ceker.

Roleler sematik olarak genelde Sekil 1.34’te goriildiigii gibi gosterilir. Her role
iki kisimdan olusur. Bunlar:
B Rolenin bobini

Rolenin kontaklar

C —v"l';,z__:llg

/ I
_.H_,_FP_ NC ! NC
C o NO C—f*lﬁ._;_ﬂﬂ

3

Sekil 1.34: Rolelerin sematik gosterilisi
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"C" kontagin ortak ucu "NC" kontagin réle ¢cekmeden 6nce degen ucu,”"NO"
kontagin ¢ektikten sonra degen ucunu ifade eder.

Roélenin olciimleri:

Role, direng tespiti yapilarak veya role enerji besleme uglarina voltaj
uygulanarak kontrol edilebilir.

Rolelerde kontak uglarindan zaman igerisinde asir1 akim c¢ekildiginde meme
yapma veya oksitlenme gibi durumlar ortaya ¢ikabilir. Bu durum rélenin islevini
yerine getirmesini engeller.

Direnc tespiti yapilarak ol¢iim

[
[

[

C:)lg:ii aleti ohm metre kademesine alinir.
Olcti aletinin proplar1 rélenin bobin uglarina sekildeki gibi baglanir.

Sekil 1.35: Rolenin direng tespiti yapilarak ol¢iimii

Burada direng degisimi gozlenir.
Saglam olan rolenin belli bir degerde direng gostermesi gerekir.
Ancak rolenin cinsine gore bu degerler farkli olabilir.

Eger ol¢li aletinde rdlenin direnci ¢ok yiiksek direng gdsteriyorsa
(mega ohm mertebesinde) yani Olgii aletinden sonsuz deger
gortliirse role agik devre olmustur.

Eger 6l¢ii aletinde sifir ohm okunursa réle bobinlerinde kisa devre
vardir.

Yukaridaki islemler sonucunda rolenin arizali oldugu anlasilirsa
role yenisi ile degistirilmelidir.

Gerilim uygulayarak yapilan ol¢iim

0

0

Rolenin cinsine bagli olarak rolenin bobin uglarmma AC veya DC
gerilim uygulanabilir.

Voltaj uygulandiginda rdlenin kontaklar1 kapaniyorsa role
saglamdir.  Rolenin  kontaklarinin kapanip  kapanmadig,
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duyacaginiz mekanik bir ses ile veya kontak uglarina baglanacak
bir 6l¢li aletiyle anlasilabilir.
(1 Kontaklar kapanmiyorsa role arizalidir. Yenisi ile degistirilmelidir.

1.7.  Tristorler
PNPN yiizey birlesmeli yar1 iletken elemanlardir. Cok kiigiik tetikleme akim ve
gerilimleri ile kontrol edilebilir. Tek yonlii akim gegisine izin verirler. Buna

kontrollii diyot da denilebilir. Anahtarlama siiresinin ¢ok kisa (saniyenin 1/1000'
kadar) olmasi, stirekli kontrol gerilimine ihtiya¢c duymamasi olumlu 6zelliklerdir.

Anot Anot
A A b'-t—e%qpl Gate
Katat Katat
7 v . (®
- e S el

G
Tristoruin Sembaolu

Sekil 1.36: Tristoriin sembolii ve i¢ yapisi
Sonsuz Direng

Anot ucuna pozitif, katot ucuna negatif gerilim geldiginde iletime gegmeye hazirdir.
Geyt ucuna uygulanan kiigiik bir pozitif darbe gerilimi veya DC gerilim ile iletken
olur. DC geriliminde iletken olduklarinda geyt gerilimleri kesilse dahi iletimde
kalmaya devam eder. Durdurmak i¢in ise anot akimini kesme, anot-katot uc¢larini
kisa devre etme ve anot- katot uclarna ters polarma vererek durdurma yontemleri
kullanilir.

: Avometre ile tristoriin saglamlik kontrolii

Saglam bir tristoriin A-K uclar1 ve G-A uglari arasi her iki yonde de 6l¢ii aleti
iizerinde sonsuz diren¢ gostermesi gerekir.

% O% ©

Sonsuz Direng

Sekil 1.37: Tristoriin A-K uclar1 arasi her iki yonden de sonsuz diren¢
gostermesi



Tristoriin G-K uglar1 dogru polarize edildiginde kiic¢iik direng, ters polarma
edildiginde ise sonsuz direng gostermesi gerekir.

 ©

Kuiguk Direng

Sonsuz Direng

Sekil 1.39: Tristoriin G-K uc¢lari dogru polarize edildiginde kiiciik
direng, ters polarma edildig¢inde sonsuz diren¢
gostermesi

Tristoriin ug tespiti

Olgii aletinin siyah probu tristdr ayaklarmdan birine sabit tutulur. Diger prop
tristoriin her iki ayagina degdirilir. Sapma olana kadar sabit tutulan ug¢ degistirilerek
oOl¢ii tekrarlanir. Sapma oldugu anda siyah prop tristoriin geyt ucunu, kirmizi prop ise
katot ucunu gosterir. Bosta kalan ug ise tristoriin anot ucudur.

[FE== ®

Sekil 1.40: Tristoriin uglarmin tespiti

1.8. Entegre (Tiimlesik) Devre

Tanmm: Bir yar1 iletken maddenin i¢ine veya iizerine, kat1 ve gézeneksiz durumdaki
cok kiigiik elemanlarin, bir grup halinde bigimlendirilip uygun bir sekilde birbirine
baglanmasi suretiyle olusturulmus tiimlesik bir devredir.

Devrenin ana yapist olusturulduktan sonra harici baglanti uglar disarida kalacak
sekilde, PACKAGE (Pekic) denilen koruyucu mahfaza igine yerlestirilir. Asagida bir
entegrenin digtan goriiniisli goriilmektedir.

V- 4

Sekil 1.41: Entegrenin distan goriiniisii
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Muhatazalar, ¢ogunlukla dikdortgen veya silindirik bi¢imli olup metal, seramik veya
plastik malzemeden yapilir ve entegreye ait bilgi burada ifade edilir. Baglant1 uglari
ya sokete girecek bicimde ve pin olarak tanimlanan sekilde diizenlenir veya lehimli
baglant1 yapilacak bir bicimde tel seklindedir.

Entegre iizerinde bulunan oyuk, nokta isareti veya diiz ¢izgi iiste gelecek sekilde
entegre tutuldugu zaman, sol taraftan baglamak iizere entegre ayak numaralar1 saatin
ters yoniine dogru siralanmaktadir. Bu kural biitiin entegreler icin gegerlidir.

sasi 1] e N —18 +ve VCC

TETIKLEME 2] 17 DESARJ
CIKIS 3 NE555 16 ESIK
RESET 4[] [ 15BYPAS

Sekil 1.42: Ne 555 Entegrenin ayak baglantilar

2. CESITLI ELEKTRONIK DEVRELERIN YAPILARI CALISMALARI

VE KONTROLLERI
2.1. Flasor Devresi
D
D.C
R1 R2 RS R% SV
P1 A
o—} A LED
c1
+
TT ——C2 T2 C—C8
0
+ o

Sekil 2.1: Flagor devre semasi

Devrenin calismasi:

Devreye 9 volt gerilim uygulandiginda devredeki T1 ve T2 transistorlerinin ayni
olmasina ragmen yapisal farklilig1 nedeniyle biri digerinden 6nce iletime gegecektir.
Ornegin T1 iletimde oldugunda C2 kondansatorii T1¢in kolektdr emiterinden desarj
olurken C1’de R3 iizerinden sarj olur. Bu durumda led 151k vermemektedir. C2’nin
desarj1 bittiginde C1 kondansatorii T2yi iletime gegirir. Bu durumda R4’e seri bagh
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led diyot veya 2 voltluk bir ampul T2’nin iizerinden devresini tamamlayarak
yanmaya baslar.

Devrede kullanilan arac ve gerecler:

2 Adet
1Adet

1Adet
1Adet
2Adet

1Adet
1Adet
1Adet
1Adet

2.2.

BC 545 transistor veya es degeri
T1-T2

Led veya 2 voltluk ampul

Cok turlu potasiyemetre

IMQ P1
4.7KQ 1/4W Direng R1

10KQ 1/4W Direng-R2-R3

120Q

1/4W Direng- R4
10uF/16V  Kondansatér-C1
0.22uF Kondansator-C2
100uF/16V Kondansatér-C3

Yiiriiyen Isik Devresi

+ 120 o0—m 8

16 * LED

16
Udd

Clock o———Clk

4017

Reset CE
15| 12| 8

Sekil 2.2: Yiir'_liyen 151k devre semasi

Devrenin calismasi:

4017 sayic1 entegresinin, sayim yapabilmesi i¢in 13 nu.l1 ayagi (clock enable) ile 15
nu.l1 ayaginin (reset) besleme geriliminin sase ucuna bagli olmasi gerekir. Devrede,
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her bir clock palsinde ¢ikislardan biri sira ile aktif hale gelir. En son pals devreyi
baslangi¢ konumuna getirerek sayimi tekrar ilk LED’den baglatir.

2.3. Siren Devresi
[ O +12V
6 Bk 8.2K
1NS14 3 6 3

6.8K * I-ﬁ- 295 8.2K 555

2 2 | 100 JF

——r g
1 5 10K 1 5
H.P

l:l'_nUuF .I. 100 nF ".l:manF '
L) S

Sekil 2.3: Siren devre semasi

Devrenin calismasi:

Sekildeki devrede birinci 555, frekansi yiiksek bir osilatordiir. Cikisinda olusan
sinyal, ikinci 555'in kontrol gerilimini ayarlar. Sinyal devamli inip ¢iktig1 igin devre
¢ikisinda siren sesi duyulur.

2.4. Park Sensorii Devresi

Devre semasi ve calismasi:

Park sensorii tasit geri vitese takildigi andan itibaren otomatik olarak calismaya
baslar. Eko ses sinyali prensibine gore c¢alisan ultrasonik sensorler engellerden
yanstyan eko ses dalgalarmi algilar ve bunlart kontrol initesi vasitasiyla
degerlendirir. Engele olan uzaklik uyarilar1 hem gorsel hem de isitsel olarak siiriiciiye
iletilir.
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Arag tlizerinde arka tampona monte edilmis olan park pilot, tasitin glivenli park
etmesi i¢in dort adet ultrasonik sensdrden beslenir. Park pilot sisteminin sensdrleri,
gbze carpmayacak bir sekilde tampona monte edilmistir. Asagida Sekil 2.4’te bir
park sensoriine ait pargalarin tamami goriilmektedir.

Sekil 2.4: Park sensoriine ait parcalar

MOTBOL.

AKO

- SIGORTA
I'i— KUTUSL)

YICLAR

1 ALGILAY

!

=ll=]=

SES OT

ARKA TAMPON

KUMANDA BRIMI
MERKEZ SIGORTA

KUTUSU
GERI VITES ANAHTAR
’ )

HOPARLOR

Sekil 2.5: Bir park sensoriine ait baglanti devre semasi
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2.5. Geri Vites Uyar1 Devresi

Devrenin calismasi:

Kontak anahtar1 agikken arag geri vitese takildiginda elektrik akimi bataryadan gelir,
kontak anahtar1 {izerinden ve sigorta panelindeki sigortadan gecerek miisire ulasir.
Vites konumunun geri durumda olmasi, vites kutusundaki miisirin kontaklarinin
birlesmesine ve dolayisiyla elektrik akiminin geri vites lambalara ulagmasini
saglayacaktir. BoOylece geri vites lambalar yanacaktir. Eger istenirse geri vites
lambalarina paralel olarak sesli ikaz (buzzer) takilabilir. Asagida boyle bir sistemin
basitlestirilmis bir devre semas1 goriilmektedir.

TAVAN LAMBASI

ik &@

+ 12vDC

) R2 TR1 o o .
- K BC178 KAPI SALTERI
o (4]

== C1 TR2
IﬁZNﬁmﬁ

$ASE

Sekil 2.6: Geri vites uyar1 devresinin basit semasi ve devrede bulunan
elemanlar

Devrenin calismasi:

Otomobillerde bulunan i¢ aydinlatma lambalar1 (tavan lambas1) aracin kapilarindan
birinin agilmasi halinde yanar. Kapinin agilmasiyla kapi salteri, tavan lambasinin
saseye temasini saglamaktadir. Tavan lambalar1 aracin tiim kapilar1 kapaninca soner.

Gece karanliginda ara¢ kapilarinin kapatilmasindan sonra bir siire i¢ aydinlatmanin
yanik kalmasi, siirliciiniin  kontak anahtarin1 yerlestirmesini, far salterini
gorebilmesini kolaylagtirir.

I¢ aydinlatma zamanlayici devresi, kapilarin kapatilmasindan sonra yaklasik olarak
10- 15 saniye kadar i¢ aydinlatmanin ¢aligmasini, bu siirenin sonunda da
kendiliginden durmasini saglamaktadir.
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GERIVITES
MOSURL

—live

KONTAK
AMAHTARI o
. SIGORTA
+ o = = B GERI VITES
I LAMBEAS]
BuzzEH[
GERI VITES
A LAMBAS]

Sekil 2.7: Zaman ayarh tavan lambasi devre semasi

Devrenin calisma prensibi:

Aracin kapilarindan biri acildiginda o kapiya ait kapi salteri kapanip tavan
lambasinin saseye irtibatlanarak yanmasma sebep olur. Ayni zamanda C;
kondansatorii R; direnci tizerinden ¢ok kisa bir siirede (3 saniye kadar) desarj olur.

Aracin kapisi kapatildiginda, kapi salteri agilir ve C;, Ry direnci ve TR; in Emiter-
beyz ucuna seri baglanan R, direnci lizerinden sarj olur. TRjin emiter-beyz arasi
akim akisi, TRyin emiter-kollektoriinden daha biiyiik bir akim gegisine izin verir, bu
akim TR2’nin beyz ucunu pozitif olarak polarize eder. TRznin beyz-emiterinden
akim geg¢isi oluyorsa bu transistdr de iletime girer ve tavan lambasinin iizerinden
sasileserek yanmaya devam etmesini saglar. C; dolunca, TR; emiter-beyz akimi
kesilir, TR; yalitima girer. Dolayisiyla TR, beyzi polarizesi kalmaz. Bu transistor de
yalittima girerek tavan lambasinin sonmesine sebep olur. Lambanin yanik kalma
stiresi, kondansator kapasitesi, R; ve R, direnglerinin degerlerine baghdir.

Devredeki elemanlarin gorevleri:

R1 Diren¢: Kondansatoriin desarjinin arkli olmamasini saglamak, sarj
stiresini kontrol etmek (2,2KQ 1/4W)

R, Direng: TR; emiter-beyz akimim kontrol etmek, sarj siiresini kontrol
etmek

(1,5 KQ 1/4W)

C; Kondansator: Kapi salter kontaklarinin agilmasiyla TR, emiter-beyzi
tizerinden ve R1 yolu ile sarj olmak (47uF 16V. Elektrolitik)
TR; Transistor: TR, nin beyz ucunu polarize etmek

TR;Transistor: Ara¢ kapisi kapandiginda i¢ aydinlatma lambasinin
emiter-kollektorii iizerinden ¢alismasini (yanmasini) saglamak
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2.6. Alarm Devreleri

Devrenin calismasi:

Genellikle 1s1klt ve sesli ikaz sistemleri olarak kullanilmaktadir. Tasit emniyet
sistemlerinde kullanilan ilk 6nemli savunma yoOntemi, tasitta alarm sisteminin
bulundugunu ikaz eden ve kisa araliklarla yanip sdnen bir LED diyottur. Boyle bir
sistem hirsiza karsi caydirici olmakta, hirsizin tasita miidahalesini belirli dlgiide
engellemektedir.

Isikh Tkaz Sistemi ve Kullamlan Elemanlar

oot D!
' 4—o0
BATARYA +
1K 33K —3 100 HF
7 4
BBK 8 02
NE555 IN40D1
6 R4 1K I
KONTAK ANAHTARI
2 ! 3K 15N UCUNA
1K
P
— juf BCSA?( ‘n
c1 LED
B
sAsi 1 v 18 +ve VCC
TETIKLEME 2] [ 17 DESARJ + BCE47
CKIS 3 NES55  |6ESiK = =
RESET 4[] [ 15BYPAS 7 -
E B €

Sekil 2.8: Entegrenin iistten goriiniisii

Devrenin calismasi:

Devreye Tl transistoriin eklenmesiyle zamanlayici entegre NESS5S5, kontak anahtari
acikken caligmaz hale getirilebilmektedir.

NES5S55 entegresi, 2 diyot, 15 transistor, 23 direng ve cok sayida kondansatdrden
olusmustur. Entegre 4.5 volt ile 16 volt arasinda ¢alisabilmektedir. 3 Numaral ¢ikis

30



ucundan 200 miliampere kadar akim g¢ekilebilmektedir. Entegre igerisinde iki adet
gerilim karsilastirmasi yapan iglemsel yiikseltici, bir flip-flop ile bir tane algak giiglii
cikis kati bulunmaktadir. Entegre uglarina sekilde goriildiigii gibi direng ve
kondansatér  baglanarak degistirilebilen siirelerle bir led diyot yakip
sondiiriilebilmektedir.

Kontak anahtar1 a¢ildigi zaman bataryadan gelen +12 voltluk gerilim D2 diyodu ve
33KQ’luk direng lizerinden T1 transistoriiniin beyzine etki ederek onu iletime
gecirir. T1’in iletime ge¢mesi, entegrenin 4 numarali reset ucunu sasileyerek
entegreyi calismaz hale getirir. Kontak anahtar1 kapatildigi zaman (motor
calismazken) T1 yalitimdadir. 4 numarali u¢ sasilenemedigi i¢in entegre calismaya
baslar. Kirmizi renkli led diyot siirekli olarak yanip sonerek alarm sisteminin
caligmaya hazir oldugunu ikaz eder.

Devrenin yapilabilmesi i¢cin 555 entegresinin ayaklarmin bilinmesi gerekir. Sekil
2.8’de entegrenin iisten goriiniisii verilmistir. 1 numarali ayagin hizasinda nokta
isareti, bir oyuk veya bir ¢izgi bulunur. Bu kisim iiste gelecek sekilde tutuldugu
zaman ayak numaralar1 saat ibresinin tersine dogru siralanir.

Devrede kullanilan ledin iki ucu vardir. Kisa olan ucu eksi, uzun olan ucu ise
artidir.

Hirsiz Alarmm

PALS URETECT SENSOR

N
LR \ . o

. 0 + SV
§
IN 4001 i

4081
VE KAPISI

¢ { 33K F*b

TRANSDUSER
2

IRF 510
3

(]

[0

8,47 UF (18 aF
16V

Sekil 2.9: Hirsiz alarm devre semasi

Devrenin ¢calismasi: Devrenin 1sik sensorii LDR bir odaya gizlenir. Odanin lambasi
acildig1 zaman veya el feneri gibi cihazlarin 15181 LDR’ye geldigi zaman LATCH
cikist lojik-1 seviyesine yiikselir. Pals iretecinin iirettigi sinyal ile bu lojik-1
seviyesi, VE kapisinin acilmasini ve ¢ikisa kare dalga sinyalin ulagsmasini saglar. Bu
sinyal transduseri iletime sokarak buzzer'in kesik kesik ¢almasina sebep olur. Cikisa
role baglanarak yiiksek gii¢lii siren, lamba vb. nin ¢alismasi saglanabilir. Devre reset
tusu ile susturulur.
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2.7. Regiilator Devreleri

Basit, Ayarh Regiilator

+ Ui m L LM 317 Lo = + Uo

ADJ
IsdJl (R1)
GIRI§ ——= L

2980

190nF
v (R2) ;gﬁr
5K

Sekil 2.10: Basit ayarh regiilator devre semasi
Devrenin ¢calismasi:

LM317 entegresi, ¢ikis gerilimi 1,2V — 36V arasinda ayarlanabilen regiile
entegresidir. Yukaridaki devrede R2 potansiyometresi ile direng degeri degistirilerek
LM317 entegresinin ¢ikis gerilimi degistirilir.

Sabit Regiilator (1.200)

1
L2600 5 10 s v
3 4
3.9K
4 x 3A DivOT
2208 pF L= K1) =22 pp == 330 oF
49 U 25 U

Sekil 2.11: Sabit regiilator (L200) devre semasi

Devrenin calismasi:

L200, ¢ikis gerilimi 2,85V ... 36V arasinda ayarlanabilen, pozitif ¢ikisa sahip 5
terminalli regiile entegresidir. Maksimum 2A ¢ikis verebilir.

2.8.3. 7806 ile 6 Voltluk Regiilator

IN

ouT
* 7806 +
BU
GND
MINIMUH
8V
188 pF 10 pF
16U 16U
- O &

O -

Sekil 2.12: 7806 ile 6 voltluk regiilator devre semasi
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Devrenin calismasi:

7806 serisi regiilator entegresi ile yapilan 6 voltluk ¢ikis veren regiilator devresi Sekil
2.12°de goriilmektedir. Devrenin giris gerilimi olan 8 volt entegrenin girisine
uygulandiginda orta uctan (GND) 2 voltluk gerilim sase edilir. Cikistan tam 6 voltluk
bir gerilim elde edilir. 78XX entegreleri XX degeri kadar ¢ikis gerilimi verir. Ancak
girig degeri ¢ikis degerinden yiiksek olmalidir.

3. SAYI VE MANTIK SiSTEMLERI

3.1.  Say Sistemleri

Genellikle giinliik hayatta 1,2,...... ,9,10,11,...... gibi sayisal veriler kullanilir. Bu
sayisal veriler desimal (onlu) say1 olarak adlandirilir. Kullanmakta oldugumuz
desimal (onlu) say1 sistemi elektronik devre ve devre elemanlar igin higbir sey ifade
etmez. Ciinkii devre elemanlart ikili say1 sistemi mantigina gore ¢aligir.

Glinimiiz elektronigi analog ve sayisal (dijital) olmak {izere iki temel tiirde
incelenebilir.

Analog biiytikliikler sonsuz sayida deger alabilir. Analog biiyiikliiklere 6rnek olarak
akim, gerilim, basing, sicaklik, 151k siddeti gibi bir¢ok fiziksel biiyiikliigii verebiliriz.
Belirlenmis sinirlar igerisinde her tiirlii degeri alabilen bu degerlere analog sinyaller
denir.

VI

Iy

0 U’t (s)

Sekil 1.1: Analog sinyal

Sayisal biiytikliikler ise sadece iki deger alabilir. Sayisal bir sistemde bilgiler sinyal
ad1 verilen fiziksel niceliklerle temsil edilir. Sayisal sistemlerin ¢ogu sadece iki
degeri olan sinyallerle ¢aligir.

1

Sekil 1.2: Dijital (sayisal) sinyal
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Sayisal sistem iki gerilim seviyesine gore ¢alisir. Her sayisal sistemin bu iki gerilim
seviyesine karsilik gelen bir bi¢gimi olmalidir. Bu nedenle sayisal degerler binary
(ikili) sayr sisteminde kullanilan 1 ve O ile tanimlanmak zorundadir. Bu, sayisal
sistemin girdilerinin ikili koda doniismesini saglar.

Bir sayisal sistemde olusabilecek kavramlar Tablo 1.1°de gdsterilmistir. Ornegin

sayisal sistemdeki bir anahtarin kapali olmasi halinde olusan durum “1” veya “5 V”
ile ifade edilebilir.

Yiiksek Algak
Dogru Yanlis
Acik Kapali
5V ovVv
1 0

Tablo 1.1: Sayisal sistemde olusabilecek kavramlar

Sayisal sistemler normal hayatta kullandigimiz desimal (onlu) say1 sistemini
degil binary (ikili) tabanda kodlanmis say1 sistemini kullanir.

Desimal (Onlu) Say: Sistemi
Desimal (onlu) say1 sistemi giinlik hayatta kullandigimiz 0,1,2,3,4,5,6,7,8,9

rakamlarindan olusur. Desimal (onlu) say1 sisteminde her say1 bulundugu basamaga
gore deger alir. Sistemin taban1 10'dur. Ornegin;

5892 sayisi,

=2
2 Birlik 010° 020102
9 Onluk =9 110 09 110 0 90
8 Yiizliik 10> 8 11100 (1 800

= 7 11000 [J 5000
5 Binlik 010° 5 sekildedir.

Bu sayi,
5892 (15 (110° 1 8010% 19 (110 1 2 110° sekilde de ifade edilebilir.

Ornekte goriildiigii gibi desimal (onlu) bir sayida her basamak farkl iistel ifadelerle
gosterilmistir. Bu iistel ifade o basamagin agirlig1 olarak adlandirilir. O halde desimal

(onlu) bir sayiy1 analiz ederken basamaklardaki rakam ile basamak agirligim
carpmamiz gerekir.
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Binary (ikili) Say1 Sistemi

Binary (ikili) say1 sisteminin taban1 2’dir ve bu sistemde sadece “0” ve “1” rakamlar1
kullanilmaktadir. Binary say1 sisteminde de desimal (onlu) say1 sisteminde oldugu
gibi her say1 bulundugu basamagin konum agirligi ile carpilir.

Binary (ikili) say1 sisteminde bulunan her “0” veya “1” rakamlar1 BIT (Blnary
DigiT) adi ile tanimlanir. Asagida desimal (onlu) say1 sisteminde kullanilan 0 ve 9
arasindaki sayilarin binary (ikili) say1 sistemindeki kgrslhklarl gosterilmistir.

Desimal (Onlu) Binary (Ikili) Say1
Say1 Sistemi Sistemi

0 0000
0001
0010
0011
0100
0101
0110
0111

1000
1001

O o0 N O Ol A W DN P

Desimal (onlu) say1 sistemindeki sayilar1 sadece iki rakamdan olusan binary
(ikili) sayilarla tanimlayabilmemiz, sayisal sistemlerin iki Vvoltaj seviyesini
kullanarak farkl biiytikliikleri tanimlanmasinin anlagilmasini saglamaktadir.

1.1.3. Desimal (Onlu) Sayilarin Binary (ikili) Say1 Sistemine Déniistiiriilmesi

Desimal (onlu) sayilar1 binary (ikili) sayilara cevirirken “Bdélme-2” metodu
kullanilir. Cikan sonug tersinden yazilir. Sekil 1.3’te 25 sayisinin binary (ikili) say1
sistemine doniistiiriilmesi gosterilmistir.

25 | 2

241 12|2

@) 12| 6|2

K“*@“_G? 2
©@_2 @

25=(1l°°1i?‘“E§//
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Hane Sayisi

il
100101 ikili sistemdeki say:

I I—1x2°== 1 (1x1)
0x2'= 0 (0x2)

1x22= 4 (1x2x2)

0x2*= 0 (0x2x2x2)

0x2*= 0 (0x2x2x2x2)

1x25= 32 (1x2x2x2x2x2)

1x26= 64 (1x2x2x2x2x2x2)
0x27= 0 (0x2x2x2x2x2x2x2)
0x28= 0 (0x2x2x2x2x2x2x2x2)

1 x29+= 512 (1x2x2x2x2x2x2x2x2x2)

3
|

— =)

N
00

— — ()

613 Onlu sistemdeki say!

Sekil 1.3: Binary (ikili) say1 sistemine doniistiirme

Binary (ikili) say1 sistemine doniistiiriilmek istenen desimal (onlu) sistemi sayisi
siirekli ikiye boliiniir. Bu islem sonrasinda ¢ikan boliim kismi da ikiye boliiniir. Bu
islem, boliim kisminda ¢ikan say1 ikiye boliinemeyecek bir say1 ¢ikincaya kadar (1
¢ikincaya kadar) yapilir.

Sekil 1.3’te 25 desimal (onlu) say1 sistemi sayist siirekli 2’ye boliinmiistiir. Bu
saymin binary (ikili) sayr sistemi karsiliginin yazilabilmesi i¢in en son boliimden
itibaren baslayarak kalanlar sirayla yazilir.

002504 0JO1100100,

Binary (ikili) Sayilarin Desimal (Onlu) Say1 Sistemine Déniistiiriilmesi

Binary (ikili) sayilar1 desimal (onlu) sayilara doniistiirmek i¢in izlenilecek yol
“Carpim 2” metodudur.

Binary (ikili) say1 sistemindeki say1 desimal (onlu) say1 sistemine ¢evrilirken;

Sagdaki ilk hane 0 olmak {izere ve sola dogru haneler 0,1,2,3.... olarak

~ Dbelirlenir.

~Her hanede bulunan rakamla (0 veya 1) ile carpilir.
Cikan tiim sonuglarin toplami desimal (onlu) say1 sistemine gore
sonucu verir.

2hane say1sl

Sekil 1.4’te binary (ikili) say1 sisteminde yazilmig 1001100101 sayisinin desimal
(onlu) say1 sistemine doniistiiriilmesi gosterilmistir.
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3.2.  Mantik Sistemleri

Sayisal devrelerin tasariminda kullanilan temel devre elemanlarina lojik kapilar adi
verilir. Bir lojik kapi; bir ¢ikis, bir veya birden fazla giris hattina sahiptir. Cikis, giris
hatlarinin durumuna bagl olarak lojik 1 veya lojik O olabilir. Bir lojik kapinin
girislerine uygulanan sinyale bagli olarak ¢ikisinin ne olacagimi gosteren tabloya
dogruluk tablosu (truth table) adi verilir.

_VE (AND), VEYA (OR), DEGIL (NOT), VE DEGIL (NAND), VEYA
DEGIL (NOR), OZEL VEYA (EXOR) ve OZEL VEYA DEGIL (EXNOR) temel
lojik kapilardir.

VE Kapisi (AND GATE)
VE kapisinda bir ¢ikis, iki veya daha fazla giris hatt1 vardir. Sekil 1.5’te iki

girig, bir ¢ikish VE kapisinin sembolii, dogruluk tablosu ve elektrik es deger devresi
verilmistir.

A —
B — " Q Gingler [Cikis
Sembolii A B Q
0 0 0
A B 0 1 0
- - 1 0 0
+ 1 1 1
12V "— Q
" Dogruluk Tablosu
Elelkirik Fsdeger Devresi

Sekil 1.5: VE (AND) kapisi

Sekil 1.5’teki anahtarlar devreye seri olarak baglanmistir. Dogruluk tablosunda
anahtarlarin kapili durumu 1, acik durumu ise O ile gdsterilmistir. Devrenin
caligabilmesi i¢in anahtarlarin her ikisinin de kapili yani 1 olmasi1 gerekir.

VE (AND) kapisini sdyle bir 6rnekle anlatmak da miimkiindiir. Bilgisayar1 agarken
oncelikle fisi prize takip daha sonra da bilgisayarin gii¢ diigmesine basilmalidir. Bu
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iki sart gerceklestiginde bilgisayariniz agilir. Bu islemi mantiksal “VE” islemi olarak
diisiinebiliriz. Yani, bilgisayariniz fise takilmigsa “VE” gii¢ diigmesine basilmigsa
acilir. Fis, prize takili degilken 0, takili iken 1 durumu, ayni sekilde giic diigmesine
basilmamissa 0, basilmigsa 1 durumu diyelim. Bilgisayariniz, fise takilmigsa “VE”
giic diigmesine basilmigsa bilgisayarin agilmasi i¢in yeter sart saglanmistir, sonug 1
olur yani bilgisayarimiz agilir. Aksi durumlarda O olmalidir. Bir baska deyisle
bilgisayariniz diger sartlarda acilmaz. Iste bu George Boole’un yaptign mantiksal
“VE” islemidir.

VEYA Kapis1 (OR GATE)

Bir VEYA (OR) kapisinin iki veya daha fazla giris, bir ¢ikis hatt1 vardir. Sekil 1.6'da
iki giris bir ¢ikisli VEYA (OR) kapisinin lojik sembolii, dogruluk tablosu ve elektrik
es deger devresi verilmistir.

A
. Q Giriger |Gk
Sembolit A B Q |
o|o0 0
A
—— e — 0|1 1
1 0 1
et o
+
12V —— B a |11 |1
R
AN Dogruluk Tablosu
Eleldrik Esdeger Devresi

Sekil 1.6: VEYA (OR) kapis1

Mantiksal “VEYA” islemi, kolay anlasilmasi icin “+” toplama islemine
benzetilebilir. Bagka bir gosterim sekli ise “1” olarak diigiiniilebilir. A ve B toplami1 1
ve 1'den biiyiikse sonug¢ 1 olur. Sekil 1.6’da gosterilen elektriksel devrede mantiksal
“VEYA” anahtarlarla gosterilmistir.

“VE” kapisindaki seri iki anahtar yerine paralel iki anahtar kullanilmistir. Anahtarlar
devreye paralel baglanmistir. Devrenin calismasi i¢in yalnizca 1 anahtarin kapanmasi
yeterli olacaktir. Bu da yukaridaki dogruluk tablosunu saglar.

Apartmanlarin merdiven aydinlatmalar1 bu mantik ile ¢alismaya bir 6rnek olarak
verilebilir. Apartmanin her katinda bulunan anahtarlardan herhangi birine basilmasi
durumunda merdiven aydinlatmasi ¢alismaya baglar.

38



DEGIL Kapis1i NOT GATE - INVERTOR)

DEGIL kapisi bir giris ve bir ¢ikis hattina sahiptir. (;Lll.{ls isareti giris isaretinin tersi
(degili - tiimleyeni) olur. Sekil 1.7°de standart DEGIL kapis1 sembolii, dogruluk
tablosu ve elektrik es deger devresi verilmistir.

A-DQ-Q

Girg | Cikis
Sembolii A Q
e 0 | 1
1 0
-
12V = \ A -
- Dogruluk Tablosu
Eleldrik Egdeger Devresi

Sekil 1.7: DEGIL (NO GATE) kapisi

Eger A anahtari agiksa (A=0) akim devresini Q lambasi {izerinden
tamamlayacagindan lamba yanacaktir (Q=1) (Sekil 1.8).

R

AN

| B

Sekil 1.8: DEGIL (NO GATE) kapisinin calismasi (A kapisi acik)

JE
|
p =

12V

Eger A anahtari kapali ise (A=1) akim devresini A anahtari {izerinden
tamamlayacagindan lamba yanmayacaktir (Q=0) (Sekil 1.9).

R

+

12V — A Q

Sekil 1.9: DEGIL (NO GATE) kapisi (A kapisi kapah)
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VE DEGIL Kapisi (NAND GATE)

VE PECIL kapisinin en az iki girig ve bir ¢ikigi vardir. Lojik VE fonksiyonunun
DEGIL' olarak tanimlayabiliriz. Sekil 1.10'da iki girig, bir ¢ikish VE DEGIL
kapisinin sembolii, dogruluk tablosu ve elektrik es deger devresi verilmistir.

A A
B :D_D‘H — B :B:D_'Q Girigler  |Cikig
Sembolii A B Q |
l 0 0 1
A 0 1 1
+
12v ul { ®Q 1 0 1
B
1 1 0
R
Dogruluk Tablosu

Elektrik Es Deger Devresi
Sekil 1.10: iki girisli VE DEGIL kapisi

Eger A ve B anahtarlar1 agik (A=0, B=0) ise akim devresini Q lambasi
tizerinden tamamlar lamba yanar (Q=1) (Sekil 1.11).

A
+ .
12Y —= Y0

Sekil 1.11: iki girisli VE DEGIL kapisi (A ve B anahtarlar acik)
Eger A anahtari agik (A=0), B anahtar1 kapali (BZl)pise akim devresini Q lambasi
tizerinden tamamlar (Q=1) (Sekil 1.12).

A
+ :
12V == 280
Tl e
R
A

Sekil 1.12: iki girisli VE DEGIL kapisi (A anahtarlar acik ve B
anahtarlar1 kapal)

Eger A anahtar1 kapali (A=1), B anahtar1 acik (B=0) ise akim devresini Q lambasi
tizerinden tamamlar, lamba yanar (Q=1) (Sekil 1.13).
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12v — R

R
—AAV

Sekil 1.13: ki girisli VE DEGIL kapisi (A anahtarlar1 kapali ve B anahtarlar
acik)

Eger A ve B anahtarlari kapali ise (A=1, B=1) ise akim devresini anahtar iizerinden
tamamlar, Q lambasi yanmaz (Q=0) (Sekil 1.14).

.

[
C

g

_MR"\V

Sekil 1.14: iki girisli VE DEGIL kapisi (A ve B anahtarlar kapal)

VEYA DEGIL Kapisi (NOR GATE)

VEYA DEGIL kapisinin en az iki giris ve bir ¢ikis hattt vardir. Lojik fonksiyon
olarak VEYA fonksiyonunun DEGIL'i olarak tanimlayabiliriz. Sekil 1.15'te iki giris,
bir ¢ikish VEYA DEGIL kapisinin sembolii, dogruluk tablosu ve elektrik es deger
devresi verilmistir.

A _A
B :D‘” Q = B:D_D'— Q Giigler | Cikis

Sembolii A B Q

12v '*:\:_ A [J_li {B &a

Elelitsile Egdeger Devrest Dogruluk Tablosu

Sekil 1.15: iki girisli VEDEGIL kapisi
Eger A ve B anahtarlar agik (A=0, B=0) ise akim devresini Q lambas1 {izerinden
tamamlar, lamba yanar (Q=1) (Sekil 1.16).

- o 0 0
- 0 =2 0
O O O =
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12V

M
Sekil 1.16: iki girisli VE DEGIL kapisi (A ve B anahtarlar acik)

Eger A anahtar1 a¢ik (A=0), B anahtar1 kapali (B=1) ise akim devresini B
anahtar1 tizerinden tamamlar, Q lambasi yanmaz (Q=0) (Sekil 1.17).

Sekil 1.17: iki girisli VEDEGIL kapisi (A anahtar1 acik ve B anahtar1 kapah)

Eger A anahtari kapali (A=1), B anahtar1 agik (B=0) ise akim devresini A anahtari
tizerinden tamamlar, Q lambasi yanmaz (Q=0) (Sekil 1.18).

12v"—“:{ AI _{ B Xa
‘ARA

Sekil 1.18: iki girisli VE DEGIL kapisi (A anahtar1 kapah ve B anahtar1
acik)

Eger A ve B anahtarlar kapali ise (A=1, B=1) ise akim devresini anahtar
tizerinden tamamlar, Q lambasi yanmaz (Q=0) (Sekil 1.19).

g B Q
12y { AI |8 &
Sy y ¥

Sekil 1.19: iki girisli VE DEGIL kapisi (A ve B anahtarlar1 kapali)




4. ELEKTRONIK KONTROL UNITELERI

4.1. Veri iletim Yontemleri

Bir noktadan diger bir noktaya dijital (binary) bilgilerin transfer edilmesine “veri
iletimi” denir. Veri iletim sistemleri, bilgisayarlar, bilgisayarlar ile terminaller veya
bilgisayarlar ile alicilar (printer, plotter vb.) arasinda veri iletimlerini gerceklestirir.
Dijital (binary) hale doniistiiriilebilen ses, goriintii gibi analog bilgilerin iletilmesi de
veri iletimi ile gerceklestirilir.

Yiiksek verimliligin yani sira maliyetlerinin de diisiik olmas1 veri iletiminde dijital
tekniklerin kullanilmasinin en 6nemli sebeplerindendir.

Dijital sinyaller, her biri bir voltaj seviyesiyle tanimlanan ve birbirinden farkli iki
durumdan olusan binary pulse (sayisal sinyal)’lerdir. Bu sinyaller iki seviye arasinda
degisir. Bu seviyeler sirasiyla; “0” (Low) ve “1” (High) seviyeleridir. Binary 0
seviyesi genellikle 0 V veya ground; binary 1 seviyesi de genellikle +5 V olarak
tamimlanir. Kullanilan sisteme goére bunlarin disinda baska voltaj degerleri de
kullanilabilir.

Dijital sinyallerin iletiminde iki farkli yontem kullanilir. Bu yontemler;

:: Paralel veri iletimi,
Seri veri iletimidir.

4.1.1. Paralel Veri iletimi

Paralel veri iletiminde, bir karakterin tiim bit’leri ayn1 anda iletildigi igin start-
stop bit’lerine ihtiyag yoktur. Dolayisiyla dogrulugu daha yiiksektir.

Paralel veri iletimi, bilginin tiim bit’lerinin ayn1 anda iletimi sebebiyle ¢ok
hizldur.
Paralel veri iletiminde, bir kerede bir karakter iletildigi i¢in bilgi iletim hiz1 “cps”
(Character Per Second) olarak bilinir. Siradan bir paralel port’un veri iletim hizi
yaklagik 100.000 cps'dir. Pek ¢ok paralel port uygulamasinda bir karakter yaklasik
olarak birka¢ mikro saniyede (10 ms) alic1 devreye iletilebilir.

Tipik paralel port baglantilar1 i¢in genellikle 25°1i hatlar kullanilir. Ancak
bunlarin sadece 8 tanesi data hattidir. Geriye kalan diger hatlardan kontrol sinyalleri
iletilir. Sekil 2.1’de bir verinin paralel port ile iletiminin nasil gergeklestigi
gosterilmektedir.
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A

A
A verisinin %N %N

Mve"0" 61101101 01101101

karsilig1 giris porm/j/‘

g

01101101

\j_’jf\v'vvvv;'r'v:j:-

8 bitlik veri iletimi i¢in
kullanilan 8 adet iletken tel

Sekil 2.1: Bir verinin paralel olarak iletilmesi

Veri iletiminde kullanilan portlardaki kablolar pahalidir. Cok kablolu hatlarin pahali
olmasi, paralel iletisiminin kisa mesafelerde tercih edilmesinin sebeplerinden biridir.
Bilgisayarlarda mikro islemci ile hard disk, printer, scanner vb. elemanlar arasindaki
kisa mesafelerde paralel iletisim kullanilir.

2.1.2. Seri Veri iletimi

Seri veri iletiminde, bir kerede bir karakterin sadece bir bit’i iletilir. Alict makine
dogru haberlesme icin karakter uzunlugunu, start-stop bit’lerini ve iletim hizini
bilmek zorundadir.

Seri veri iletiminde bilgiler bit’lere ayrilarak gonderildigi i¢in paralel veri iletimine
gore yavastir. Siradan bir seri port’un veri iletim hiz1 yaklasik 9600 bps’dir.

A A verisinin "1" ve "0" A
%\\ karsihig m
01101101 01101101

\ ............. 0, j
i SRS s =)
= o 1O i 2

: % (=]
‘ =} 3 % -

ol P e

=1 seri iletim igin

paralel seri kullanilan 1 adet seri paralel

déniigtiiriici iletken tel doniigtiiriicii

Sekil 2.2: Bir verinin seri olarak iletilmesi
Seri iletisim baglantilarinda genellikle ikili hatlar kullanilir (Mouse gibi). Seri veri

iletiminin maliyeti paralel veri iletimine gore az oldugundan uzun mesafelerde
kullanilir.
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4.2.  Analog/Dijital (A/D) ve Dijital/Analog (D/A) Ceviriciler

Giinliik hayatta karsimiza ¢ikan pek c¢ok biiyiikliik analogdur. Ornegin 1s1, basing,
agirlik gibi bliytikliikkler analog degerlerdir. Degerler sadece 0 ve 1 gibi iki deger
degil, minimum ile maksimum arasinda ¢ok genis bir yelpazede cesitli degerler de
olabilir. Ornegin herhangi bir cismin agirligs 10 gram olabildigi gibi 1 kilo, 10 kilo,
100 kilo veya 1 ton da olabilir.

Diinyadaki biiytlikliiklerin ¢ok biiyiik bir kismi analog degerlerden olusmasina
ragmen bilgi isleyen cihazlar (dijital sistemler, mikro islemciler, bilgisayarlar)
dijitaldir. Dijital sistemler bilgiyi daha giivenli, daha hizli isler ve degerlendirir.
Dijital sistemlerde elde edilen bilginin dis diinyaya aktarilmasi (6rnegin
gorlintiillenmesi) analog veya dijital bicimde olabilir. Biitlin bu nedenlerle analog
degerlerin dijitale, dijital degerlerin de analog degerlere ¢evrilmesi gerekir.

Dis diinyadaki fiziksel degisiklikler (1s1, basing, agirlik), sensor (algilayici) ve
transduserler (¢eviriciler) kullanilarak elektrik gerilimine g¢evrilir. Sensorlerden veya
ceviricilerden aliman gerilim analog bir degerdir. Analog degerler Analog/Dijital
(A/D) gevirici yardimu ile dijital degerlere gevrilir. Dijital sistem bu bilgiyi istenilen
bir bi¢imde isler ve bir sonu¢ elde eder. Bu sonu¢ dijital veya analog olarak
degerlendirilebilir. Eger elde edilen sonu¢ analog olarak degerlendirilecekse
(6rnegin, bir hoparlore gonderilecekse) tekrar analoga ¢evrilmesi gerekebilir. Dijital
degerleri analog degerlere ¢cevirme islemini Dijital/Analog (D/A) ceviriciler yapar.

Analog Dijital Analog
A/D . D/A
Giris — Cevirici | — Islem |— Cevirici | — Cikis
0V -5V) Birimi 0OV -5V)

Sekil 2.3: Bir mikro islemcinin blok diyagram

Yukaridaki sekilde analog bir degerin dijitale ¢evrilmesi, islendikten sonra tekrar
analog degere cevrilmesi siireci goriilmektedir. Giristeki gerilim bir transduser
yardimu ile elektriksel biiyiikliige ¢evrilmis bir fiziksel biiyiikliigi (1s1, basing, agirlik
vb.) temsil etmektedir. Bu gerilim daha sonra AD (Analog/Dijital) ¢evirici vasitasi
ile dijitale ¢evrilir ve dijital olarak islenir. Elde edilen sonu¢ DA (Dijital/Analog)
cevirici vasitasi ile tekrar analog bilgiye cevrilir ve ¢ikisa aktarilir. Cikista kullanilan
eleman ise elektriksel biiyiikliigii (gerilim) fiziksel biiyiikliige (ses, 1s1, hareket vs.)
cevrilir. Ornegin, hoparldr elektriksel biiyiikliigii sese geviren bir aygittir.
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4.3.  Mikro Bilgisayarlar

Mikro Islemciler ve Temel Ozellikleri

Bir mikro islemcinin i¢ mimarisi tahmin edilebilecegi gibi ¢ok karmasiktir.
Binler ve milyonlarla ifade edilen transistor ve kompleks pek ¢ok elemandan
meydana gelen mikro islemciler, temel olarak su birimlerden meydana gelmektedir:

Birkac bitlik bilgiyi tutan belirli sayidaki kaydedici (Registers) (gecici saklama
glfrr_lel_nl_arl)leu aydediciler 8 bitlik veya 16 bitlik makine komutu, veri ve adres
Hgisini sakiar.

Mantiksal karar veren ve aritmetiksel islemleri yapabilen aritmetik mantik birimi

(ALU) (Aritmetik Lojik Unit)
Hem mikro islemcinin i¢ islemesini ve hem de dis mikrobilgisayar sisteminin
islemesini kontrol eden zamanlama (Counters) ve kontrol devreleri. Bu devreler

ALU ve kaydedicilerin ¢aligmasini, bellek ve I/O portlarina disaridan yapilan bilgi
transferleri ile bu elemanlardan disariya dogru yapilan bilgi transferini kontrol eder.
Ayni zamanda bu devreler program komutlar tarafindan belirlenen islerin yerine
getirilmesini temin eder.

Tamponlar (Buffers), Merkezi Islem Birimini (MIB) cevresel birimlerin olumsuz
etkilerinden korur. Tutucularin (Latches) gorevi ise MIB’in olusturdugu adres, veri
ve kontrol sinyallerinin bir sonraki degisiklige kadar saklanmasin saglamaktir.

Yukaridaki sekilden de anlasilacagi gibi mikro islemciler; bellek, CPU ve I/O portlari
olmak tiizere ii¢ ana kisimdan olugsmaktadir. Mikro islemcili bir sistemde bellek, CPU
ve I/O ayr1 ayr kullanilmaktadir.

Mikro islemcilerde bellek ve I/O entegre devreleri ii¢ yol yardimiyla birbirine
baglanmistir. Bu yollar;

Kontrol yolu (control bus): Mikro islemcinin zamanlama ve kontrol
devrelerinde iiretilen kontrol sinyallerini bellege ve I/O birimlerine
gondermek i¢in kullanilan yoldur. Ornegin oku/yaz sinyallerini bellege,
giris ve ¢ikis portlarina tasir.

Veri yolu (data bus): Veri yolu, makine komutlarini ve verileri bellekten
mikro islemciye tasir. Ayni zamanda giris/¢ikis transferleri ile ilgili
verileri de tasimak i¢in kullanilir. Kontrol ve adres yollarindan farkli
olarak veri yolu iki yonlidir. Veri iki yonde de hareket edebilir
(Disaridan mikro islemciye dogru veya mikro islemciden disariya).
Bir¢ok mikro islemcili sistemde veri yolu sekiz boliimden olusur. Bu
yiizden ayn1 anda 8 bit veya 1 bayt veri tasiyabilir.

N Adres %/olu (adress bus): Bellekteki bir yerin veya veri transferinde
gorev alan giris / ¢ikis portunun adresini iletmekte kullanilir.

ROM ve RAM bellekte saklanan her komut ve her parca bilginin bir adresi
vardir. Daima 16 bitten olusan bir ikilik say1 programin ¢aligmasi sirasinda verilen
bir yerin igerigi gerekli oldugunda mikro islemci o yerin adresini adres yoluna koyar.
Adres yolu, verinin saklandig1 yere ulagsmakta kullanilan adresi iletmede kullanilir.
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Ulagsilan yerin igerigi daha sonra veri yoluna konulur ve bu yolun igerigi mikro
islemciye okunur. Eger bir veri RAM bellege depolanacaksa belirten yeri segen adres
kodu, mikro islemci tarafindan adres yoluna konur. Daha sonra gonderilen yaz
komutu sinyali, veri yolundaki bilginin bir kopyasini belirlenen yere yazilmasini
saglar.

Adres yollarinin ¢ogu 16 hattan meydana gelir. Her hat 0 veya 1’den olusan bir adres
biti tasir. Bundan dolay1 s6z konusu 16 hattin 27 = 65536 degisik kombinasyonu séz

konusudur. Bunun anlami1 16 adres hatt1 kullanilarak 65536 tane farkli saklama
yerine ve giris/¢ikis aygitina ulasilabilmesidir.

Crystal

- *> ADRESS BUS
8 (Adres yolu)
e E EPROM RAM 10 i
E- 2 . S?Srla_l In{)e_er_fa)ce
(=] erl arapirimm
oz A
.9: g« (Veri yolu)
E > DATA BUS
"> CONTROL BUS
(Kontrol yolu)

. Sekil 2.4: Mikro islemcinin yapisi
Islemciler, mekanik parcasi bulunmayan yaklasik 8 cmlik 3 mm kalinligindaki bir
seramik plaka iizerinde milyonlarca transistorden olusan entegre devrelerdir.

Birgok parganin ¢ok kiigiikk bir alana yerlestirilmesi 6zel bir iiretim teknigi
gerektirmektedir. Bu teknik sadece birkag mikrometre boyutunda 06gelerin
olusturulabilmesine imkan saglamaktadir. Ancak teknolojik gelismeler sayesinde ¢ok
daha kiiclik transistorleri, birbirleri arasindaki devrelerin araligin1 da kiigtilterek
uygun bir islemci kalip boyutuna sigdirmak miimkiin olmustur. Iste buna “mikron
teknolojisi” denir.

Islemcinin performansmim belirlenmesinde énemli bir faktdr saat frekansi veya
hizidir. CPU bir dis frekans lreteci olan bir kuvars kristali tarafindan siirtliir.
Islemcinin temposunu olusturan saat frekansi saniyede darbe sayisi ile dlgiiliir ve
“megahertz” (MHz) birimiyle gosterilir.

Bir megahertz (1 MHz) saniyede bir milyon darbeye karsilik gelir. Buna gore 400
MHz saat frekansinda ¢alisan bir CPU bir isi saniyede 400 milyon defa yapabilir.

Gergekte mikro islemciler, agma kapama diigmeleri gibi c¢alisan milyonlarca
transistorden olusur. Elektrik sinyalleri, bir programin s6z konusu anahtarlar1 nasil
ayarladigina bagl olarak mikro islemci ilizerindeki devrelerden degisik sekillerde
akar. Bu sinyaller, bilgisayarin yaptig1 igleri toplama, ¢ikarma, carpma ve bdlme gibi
temel matematiksel islemlere indirger.
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Mikrodenetleyiciler ve Temel Ozellikleri

Mikro islemcili bir devre dizayn edileceginde zaman mikro islemcinin yani sira ek
olarak c¢esitli modiillerin kullanilmas1 gerekmektedir. Bu nedenle sistem
karmasiklasir ve maliyeti artar. Bu nedenle mikro islemciler, elektronik sistem
tasarimlarinda yerlerini uygulamaya gore tiim devre {izerinde degisik donanim
birimleri bulunan, mikrodenetleyicilere (sayisal isaret islemciler) birakmistir. Mikro
islemciler, giiniimiizde daha ¢ok bilgisayarlarda kullanilmaktadir. Mikro islemci
tabanl elektronik kontrol sistemleri az sayida gelistirilmektedir.

Mikrodenetleyici, bir tiim devre iizerinde iiretilen bilgisayardir. Tiim devre tizerinde
sunmus oldugu hafiza, giris/¢ikis ve diger donanim alt birimleri ile uygulama iginde
gomilii olarak dogrudan ve tek basina, bir mikro islemciye gore ¢ok daha basit ve
ucuz arabirim teknikleriyle kontrol amagh olarak kullanilir. Bir mikrodenetleyici
kullanildig1 sistemin birgok O6zelligini ayni1 anda goézleme, ihtiya¢ aninda gergek
zamanda cevap verme ve sistemi denetleme islemlerinden sorumludur.

Bir mikro islemci/mikrodenetleyicili sistem; islemci, hafiza ve girig/cikis
birimlerinden olusan adreslenebilir saklayicilar toplulugu olarak basit bir sekilde
tanimlanabilir. Mikro denetleyicili bir sistemde islemcinin i¢indeki saklayicilar (i¢
saklayicilar) ve disindakiler (hafiza hiicreleri ve giris/¢ikis birimleri) dis saklayicilar
olarak belirtilebilir.

Mikrodenetleyiciler, otomobillerde motor kontrollii, elektrik ve i¢ panel kontrolli,
kameralarda 151k ve odaklama kontrollii gibi amagclar i¢in kullanilmaktadir.
Bilgisayarlar, telefon ve modem gibi ¢esitli haberlesme cihazlari, CD teknolojisi,
fotokopi ve faks cihazlari, radyo, TV, teyp, oyuncaklar, 6zel amagh elektronik kartlar
ve sayllamayacak kadar pek c¢ok alanda yogun olarak kullanilmaktadir. Bu kadar
genis uygulamalarda kullanilan mikrodenetleyiciler, tiimdevre iizerinde yer alan ¢ok
degisik donanim ozellikleri sunmaktadir. Bu 6zelliklerden bazilar1 sunlardir:

Paralel ve seri I/O portlari, zamanlayici/sayicilar, ADC ve RAM, ROM, EPROM ve
EEPROM gibi degisik kapasite ve 6zelliklerde hafiza birimleri olarak sayilabilir.

I/O (Input/Output) Portlar

Mikrodenetleyici ile dis diinya arasinda baglant1 kurulan yoldur. Her ¢esit veri alig
verisi bu portlardan saglanmaktadir. Genellikle ¢ift yonliidiir, hem giris hem de ¢ikis
olarak kullanilir.

ADC

Bu o6zellik Analog-Dijital Converter (Analog sinyalin dijital sinyale cevrilmesi)
ozelligidir. Bu portlardan verilen analog sinyaller yapilan programa gore dijital
sinyale ¢evrilebilmekte ve istenildigi gibi islenebilmektedir.
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Hafiza Birimi (RAM, ROM, EPROM, EEPROM)

Bilgilerin gegici veya kalic1 olarak saklandigi hafiza {initeleridir. Disaridan 6Slgiilen
veya icerden islemler sonucunda elde edilen veriler saklanabilmekte ve daha sonra
gerektigi zaman kullanilabilmektedir.

Clock
ROM
(Program yolu)
Program BUS >
< DATA BUS (Veri yolu) > CPU

|RAM| |Tlmer |1/o|

Pulse Sensorler
Girisi  Aktiivatorler

Sekil 2.5: Mikrodenetleyicinin yapisi
Zamanlayic1 (TIMER)

Yapilan kontrol islemlerinde ve harici ol¢iim islemlerinde gerekli olan
zamanlamayr saglamak ic¢in kullanilir. Ozellikle de harici sinyallerin frekans
degerlerinin dl¢iilmesinde ¢ok sik kullanilir.

(1 Mikro islemcilerin Dezavantajlar:
Mikro islemcili devrelerin yapist karmasiktir.
Mikro islemciler, ek ¢cevresel arabirimlere ihtiyac duyar.
Cevresel birimlerin fazlalig1 nedeniyle maliyetleri ylksektir.

Mikro islemciler karmasik yapida oldugu i¢in kullanimi zordur, ariza
tespiti glictiir.

Cevresel birimlerin fazlaligi, yazilan programin daha karmasik olmasina
neden olur.

Cevresel birimlerin fazlalig1 nedeniyle sistem i¢inde uyumsuzluk olabilir,
veri gonderme, alma hiz1 yavaslayabilir.

[0 Mikrodenetleyicilerin Tercih Sebepleri

Mikrodenetleyicilerde ¢evresel arabirimler bir tlimlesik aygit icinde
birlestirildigi i¢in;

Sistem hiz1 ve giivenilirligi artmigtir.
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Maliyet azalmistir.
Kullanim kolaylig1 saglanmustir.

Karmagik yapi1 ortadan kalkmistir.

4.4.  Elektronik Kontrol Unitelerin Yapisi ve Bilginin Islenmesi

Otomotiv alaninda kullanilan elektronik kontrol iinitelerinde mikrodenetleyiciler
tercih edilmektedir. Sekil 2.6’da bir elektronik kontrol {initesinde bilginin islenmesi
sematik olarak gdsterilmistir.

Sensorlerden Gelen Sinyaller
(Giris Sinyalleri)

4 I L L
l A/D DONUSTURUCU ]

H RAM Clock

I DATA BUS I

PROGRAM BUS
4—__I_> CPU

ROM

l D/A DONUSTURUCU J

Yy Yy v vy

Aktiivatirlere Gonderilen Sinyaller
(Cikas Sinyalleri)

Sekil 2.6: Elektronik kontrol iinitesinde bilgi isleme
Giris Sinyallerin Dijital Sinyallere Doniistiiriillmesi

Sensorlerden gelen sinyallerin elektronik kontrol {initesinde degerlendirilebilmesi
icin dijital sinyallere doniistiiriilmesi gerekir.

Elektronik kontrol {initesine sensorlerden analog veya impuls seklinde veriler gelir.
Elektronik kontrol {initesinde bulunan doniistiiriicliler vasitasiyla sinyaller dijital
sinyallere dontistiiriilerek I/O’ya gonderilir.

1/0 (Input/Output)

Dontstiiriicilerden gelen sinyaller 1/0O yoluyla CPU’ya ulastirilir. CPU islenen
bilgiler yine 1/0 yoluyla D/A (Dijital Analog) doniistiiriictiye ulasir.

ROM (Read-Only Memory)(Sadece Okunabilir Bellek)
Bu bellek, sabit degerler hafizasi olarak adlandirilabilir. Bu bellek, mikro islemcinin

kontrol ettigi sistemi yonetebilmesi i¢in gerekli olan programlari, egrileri, verileri
saklar.
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Bu bellekte saklananlar sadece okunabilir. Uretici firma tarafindan ROM’a kayit
edilenler bir daha silinemez veya degistirilemez.

ROM enerji kesintilerinden etkilenmez. Elektronik kontrol tinitesine gelen elektrik
akimi1 kesilmesi durumunda ROM’daki bilgiler saklanmaya devam eder.

RAM (Random Access Memory) (Rastgele Erisimli Bellek)

Bu bellek, is degerleri hafizas1 olarak adlandirilabilir. RAM, sensorlerden
gelen bilgilerin mikro islemci ¢agirincaya kadar saklandigi bellektir. Sensorlerden
gelen bilgiler calisma sirasinda siirekli olarak yenilenir. Ayrica mikro islemcinin
yapmis oldugu aritmetik islemlerin sonuglari da RAM’da saklanir.

RAM enerji kesilmelerinden etkilenir. Elektronik kontrol {nitesine gelen
elektrik akimi1 kesilmesi RAM’daki saklanan bilgileri tamamen siler.

Mikro islemci (CPU)

Mikro islemci (CPU) temel olarak tiim lojik ve aritmetik temel islemleri
yuritiir. Aritmetik islemler; toplama, ¢ikarma, carpma ve bolmedir.

Mikro islemci 1/0O ve RAM’a DATA BUS (Veri yolu) ile ulasir.
ROM’a ise
PROGRAM BUS (Program yolu) ile ulasir. Verilerin akisi bahsedilen yollarla
gerceklesir.

Mikro islemci, ROM’daki programlart ¢alistirir. 1/0’dan DATA BUS (Veri
yolu) tizerinden gelen verileri ¢alistirdigi programlarda kullanarak gesitli sonuglar
elde eder. Elde ettigi sonuclari yine ROM’da yiiklii bulunan egriler veya veriler ile
karsilastirarak sistemin ¢alismasini yonlendirmek amaciyla is akisini diizenler.

Mikro iglemcinin gorevini yerine getirebilmesi i¢in gerekli programlar ve veriler
ROM’da bulunur. Mikro islemci c¢ikardigt sonuclari RAM’da saklar. Ayrica
elektronik kontrol tinitesine giren ve ¢ikan verilerin akisini da diizenler.

Clock

Verdigi sinyaller ile elektronik kontrol iinitesini olusturan tiim pargalarin yani tim
elektronik yapinin ayn1 zamanlama ile ¢alismasini saglar.

Cikis Sinyallerinin Analog Sinyallere Doniistiiriilmesi

Elektronik kontrol tinitesi sistemleri aktiivatorler (aktorler) yardimiyla yonetir. Yani
aktiivatorlere komuta ederek sistemde c¢esitli ayarlamalar yapar ve sistemin
caligmasini diizenlemis olur.
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Aktiivatorlere komuta edebilmek i¢in sinyaller gonderir. Bu sinyallerin analog
sinyaller olmasi gereklidir. Fakat mikro islemcinin {rettigi sinyaller dijital
sinyallerdir. Ayrica bu sinyaller ¢cok zayiftir.

Bu nedenle mikro islemcinin {rettigi dijital sinyallerin analog sinyallere
donistiiriilmesi ve giliclendirilmesi gereklidir. Bu nedenle elektronik kontrol
tinitelerinde D/A (Dijital Analog) dontstiiriictiler bulunur.

45.  Elektronik Kontrol Uniteleri Arasinda Haberlesme Yontemleri

Bir otomobil iizerinde bir¢ok sistem bulunmaktadir ve giliniimiizde otomobiller
izerindeki sistemlerin ¢ogu elektronik kontrol tiniteleri tarafindan yonetilmektedir.

Elektronik kontrol iiniteleri, sensorlerden gelen sinyallere gore yonettikleri
sistemlerin ¢alismasini diizenlemektedir.

Elektronik kontrol {initeleri birbirleri ile koordineli bir bicimde ¢alismalidir. Ornegin,
motoru yoneten elektronik kontrol {initesi, immobilizer sistemini yoneten elektronik
kontrol {initesinden dogru anahtar kullanildig1 bilgisini aldiginda motorun
caligmasina miisaade eder. Dogru anahtar kullanilmadigi siirece motorun g¢aligsmasi
elektronik kontrol iinitesi tarafindan engellenir.

Ayrica elektronik kontrol tiniteleri yonettikleri sistemin disinda baska bir sistemin
sensoriinden gelen bilgiye de ihtiyag duyabilir. Ornegin, otomatik transmisyonun
elektronik kontrol iinitesi dogru vites durumunu belirleyebilmek i¢in motor devri
bilgisine ihtiyag duyar. Ihtiyag duydugu bu bilgiyi motorun elektronik kontrol
iinitesinden alir.

Yukaridaki Orneklerden de anlasilacagi gibi otomobiller iizerindeki elektronik
kontrol iinitelerinin birbirleriyle haberlesmeleri gerekmektedir. Bunu saglamak
amaciyla elektronik kontrol tiniteleri arasinda bir ag kurulmustur. Bu aga Can-Bus
protokolii ad1 verilmistir.

BOSCH, Intel ile birlikte Can-Bus protokoliinii otomotiv endiistrisi i¢in 1987 yilinda
gelistirmistir. CAN kisaltmasinin agik yaziligi “Controller Area Networktiir.

Can-Bus protokolil otomotiv endiistrisinde bilgi transferi alaninda bir standart olarak
kabul edilmistir. Endiistriyel otomasyon alaninda da kullanilmistir. Bu basari,
yazilimin ve CAN aginda kullanilan Bus protokoliiniin saglam yapida olmasindan
dolay1 elde edilmistir. Ayrica Bus protokolii ¢ok giivenilir bir yapiya da sahiptir.

Can-Bus’in avantajlar1 soyle siralanabilir:
Can-Bus kullanilarak sensor ve sinyal kablolar1 azaltilmistir. Ayrica bir
sensoriin sinyali bir¢cok yerde kullanilmaya baglanmistir.

B) Kablo hatlarinda agirlik oldukc¢a azaltilmistir.

52



©) Kontrol iiniteleri baglantilarinda az sayida terminal baglantist
kullanilmustir.
Otomobillerde ariza teshisini kolaylastirmistir. Boylece zamandan

tasarruf edilmistir.

D)

4.6.  Elektronik Kontrol Uniteleri Arasinda Haberlesme

Can-Bus hatt1 tizerinden elektronik kontrol initelerinin gonderdigi bilgiler Bus
bilgisi olarak adlandirilir. Bus bilgisi siradan bir yolcu otobiisii gibi hayal edilebilir.
Bir yolcu otobiisiiniin ¢ok sayida insani bazi bolgeler arasinda tasimasi gibi Bus
bilgisi de bazi kontrol iiniteleri arasinda ¢ok miktarda bilgiyi tasir.

Sekil 2.7: Bus bilgisi

Iki farkh Bus bilgi ahsverisi miimkiindiir. Bunlar;

Seri Bus bilgisi

Paralel Bus bilgisidir.

Seri bilgi aktariminda, bilgi aktarimi ayr1 ayri iki kablo veya bir kablo ve arag¢ sasesi

iizerinden, Onceden yiiksekligi ve uzunlugu belirlenmis voltaj sinyalleri olarak
gonderilir.

Paralel Bus bilgi aktarim1 durumlarinda iki veya daha fazla sayidaki kablo tizerinden
siirekli bilgi aligverisi gerceklesir.

Bus bilgi aktariminda, her Bus kullanicisinin (Elektronik kontrol iinitelerinin) hem
bilgi gonderen hem de bilgi alan iinite olabildigi g6z dniinde bulundurulmalidir. Can-
Bus hatt1 iizerinden bilgi akis1 sirasinda diger tiim tiniteler bilgiyi alirken sadece bir
Bus kullanicist bilgiyi aktarir.
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Can-Bus protokolii ve bilesenleri normal bir telefon konusmasiyla karsilastirilabilir.
Telefon konusmasi sirasinda insanlar sesli iletisim yaparlar. Can-Bus’la iletisim
esnasinda kontrol iiniteleri voltaj sinyallerini kullanir (Sekil 2.8).

Bir kullanict (kontrol iinitesi) network de bilgi gonderirken “konusur”, diger
kullanicilar bu bilgileri “dinler”. Bazi kullanicilar bunlar1 kullanir digerleri ise bu
bilgilere aldiris etmez.

Bus protokoliiniin spesifik kurali, hangi kontrol {initesinin, hangi bilgiyi, ne zaman
gonderebilecegine karar vermektir.

Sekil 2.8: Can-Bus hatti iletisimi

4.7.  Can-Bus Hattinin Yapisal Ozellikleri

Sekil 2.9: Can-Bus hattinin yapisi
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Sekil 2.9°da iki kontrol iinitesinin bagl oldugu bir Can-Bus goriilmektedir.
Can-Bus’da;
Motor elektronik kontrol tinitesi,
ABS elektronik kontrol iinitesi,
Can-Bus hatti,
Hat sonu direncidir.

Can-Bus hattinin bilesenleri; elektronik kontrol iiniteleri, sensorler, ampuller,
elektrik motorlar1 gibi {nitelerdir. Elektronik kontrol {initeleri Can-Bus hattina
baghdir. Diger bilesenler ise elektronik kontrol iinitelerine geleneksel kablo
yardimiyla baglanmistir.

Can-Bus iizerinden bilgi aligsverisine imkan verilir. Can-Bus sistemi asagidaki
elemanlardan meydana gelir:
Kontrol tinitesi
Can kontrolorii
Can alici-vericisi
Can-Bus hatti
Hat sonu direnci

Can-Bus hatlarim olusturan iki kablonun uglar1 bir hat sonu direnci ile birbirlerine
baglidir. Hat sonu direnci bilgilerin geri doniisiinii engeller, boylece bilgi gidecegi
yere vardiktan sonra eko yapmaz, bu sekilde Bus bilgileri karismaz (Sekil 2.9).

1. Can kontrolorii
2. Can alici-vericisi

3. Mikroislemci

Sekil 2.10: Can kontrolorii ve Can alici-vericisi
Can kontrolorii ve Can alici-vericisi elektronik kontrol tiniteleri icerisinde bulunur.

Can-bus hattina bagl her elektronik kontrol {initesinin i¢erisinde Can kontroldrii ve
Can alici-vericisi mevcuttur (Sekil 2.10).
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Elektronik kontrol {iinitelerinin Can-Bus hattina gonderilecegi bilgiler belirli bir
mantik diizenine sahip olmalidir. Bu mantiksal yapiyt mikro islemciler
gerceklestiremez. Elektronik kontrol iinitesi tarafindan Can-Bus hattina bilgi
gonderilmesi gerektiginde, mikro islemciden gelen bilgiler Can kontrolorii ve Can
alici-vericisi tarafindan Bus bilgisinin mantiksal diizenine uyarlanir. Can-Bus
hattindan bilgi alinmasi gerektiginde ise Can kontrolérii ve Can alici-vericisi
tarafindan Bus bilgileri, mikro islemcinin anlayabilecegi sinyallere doniistiiriiliir.

4.8. Can-Bus Bilgisi

Can-Bus hattindaki komple bir mesaj “Veri Cercevesi” diye adlandirilir. Bir bilgi
cergevesi insan dilindeki ciimlelere benzetilebilir. Bir bilgi cergevesi birka¢ farkli
isimle adlandirilan alanlardan meydana gelir. Her alandaki Bit’in bir numaras1 vardir
(Bilgisayarin anlayabilecegi sekilde bilgiler miimkiin olabilen kiiciik parcalara
ayrilmistir: 0 veya 1). Bu farkli alanlar ciimledeki kelimelere benzetilebilir. Bit’ler
kelimelerdeki her bir harfe benzetilebilir.

Sekil 2.11°de veri ¢ergevesinin mantiksal yapist ve veri ¢ergevesi iizerindeki alanlar
goriilmektedir.

i

2 2

F
A Y N

A
6

v h 4
3 8
1. Cerceve baslangici 3. Denetim alani 5. Veri alam 7. Onay alani (ACK)

2. Degerlendirme alam 4. 1bit'likbos alan 6. ikinci kontrol alam1 8. Cergeve sonu (EOF)
Sekil 2.11: Veri cercevesinin yapisi

Cerceve Baslangici

Cerceve baslangict alicilara bir mesaj gonderilmekte oldugunu gosterir. Bu
alan her zaman baskin bit’e sahiptir.

Degerlendirme Alam
Bu bolgede veri ¢ergevesinin dnceligini belirleyen bir tanimlayict kod bulundurur.

Denetim Alam

Veri miktari, tiim verilerin alinip alinmadig1 ve kontrol edilip edilmedigi denetim
alanina kaydedilir.
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Veri Alam

Asil mesaji igeren alandir. Bu alandaki bilgiler 8, 16, 24, 32, 40, 48, 56 veya 64 bitlik
bilgiler olabilir.

Ikinci Kontrol Alani, Onay Alani ve Cerceve Sonu

Bu alanlarin gorevi, bilgilerin tam olarak alinip alinmadigini veya karisip
karigsmadigini tanimlamaktir.

Hata Durumu

Normal Can-Bus iletigimi siiresince hatalar olusabilir.
Veri aktariminin aksamasinin nedeni sunlar olabilir:
Devre kopuklugu

Kisa devre
Disaridan gelen elektromanyetik etkiler

Olusabilecek hatalar veri ¢ergevelerinde yanlis ara vermelere neden olur. CAN
protokolii hata belirleme (teshis) sistemine sahiptir, bu sistem kontrol iiniteleri
farkina varmadan hatay1 belirler ve onarir.

4.9. PLC (Programlanabilir Lojik Kontrol / Denetleyiciler)

PLC Nedir

Mikro islemciler ve mikrodenetleyiciler gelistirilebilir yapiya sahiptir. Ayrica
bunlarla yapilan sistemlerin modiiler ve kii¢iik bir hacimde toplanabilir olmasi
endiistride bir¢ok sistemin kontroliinde kullanilmasinin tercih nedenleridir.

PLC, hafizasina yiiklenmis olan programlara gore kontrol ettigi sistemde giris ve geri
besleme sinyallerini degerlendirir. Degerlendirme sonucuna gore istenilen denetim
ve kontrol sinyallerini iireten, bu sinyallere gore ¢ikistaki sinyalleri kontrol eden 6zel
amach mikrobilgisayarlara PLC denir.

<>

kontrol edilen sistem |}

Sekil 2.12: PLC’nin mantiksal diyagrami
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PLC sistemini kullanmak i¢in gelistirilmis bir programlama dili bilmeye, i¢ yapisini
ve kullanilan mikro islemcinin komut kodlarin1 (makine dilini) bilmeye gerek yoktur.
PLC sisteminde 6nemli olan giris ve ¢ikis baglantilarinin dogru yapilmasi, ihtiyaca
uygun programin sisteme girilmesi yeterli olacaktir.

PLC programlar1 hazirlayabilmek i¢in genellikle cok basit komutlardan olusan bir
programlama dilini bilmek gerekir. PLC cihazi programlanirken kullanict hatalarini
azaltabilen 6zelligi oldugundan dolay1 teknik elemanlar endiistriyel uygulamalarda
¢ok rahatlikla programlayip kullanabilir.

PLC cihazinin kullanilan yere ve islem kapasitesine cevap verecek ve gelismelere
acik olacak sekilde se¢ilmesi onemlidir.

PLC cihazlariin tercih edilmelerinin en 6nemli nedenleri soyle siralanabilir:
Giivenilir olmalari
Gii¢ harcamalariin diisiik olmasi
Degisik endiistriyel uygulamalara cevap verecek esneklikte olmalari

O PLC’nin Yapisi

PLC cihazlar1 mikro islemci, hafiza, giris/cikis birimleri, programlayici birim ve gii¢
kaynag gibi temel iinitelerden olusur. Sekil 2.13’te bir PLC cihazinin temel tiniteleri
ve bunlar arasindaki sistem yollar1 goriilmektedir.

PLC cihazlarn programlandiktan sonra bir monitore, disket gibi hafiza elemanlarina
veya bir bilgisayara (PC) ihtiyag duymadan sonsuz bir ¢alisma dongiisiine girer.

— I

Sistemi [
Giris iinitesine | ! hahzalar '

baglanacak elemanlar:

|Cikas iinitesine
'baglanacak elemanlar:

h — |
Sensorler, ( iris \ | mikrodenetleyici 1 cikis | | Cikis kontrol lambalari,
push butonlar, ' A | - / motorlar,

N
\
Il g 1‘
U | \1 tinitesi || V| {initesi T tnitesi T
secici anahtarlar, ; | S 1 . selonoidler valfler,
sinir anahtarlari... | ! | "T’F | « roleler,
|
I

N7 X |  kontaktérler...
giris/clkls konsolu || |
P —— I

v -
- — . e — — — — — | . —— —

S

operator klavyesi . A
sistem monitorii

ekil 2.13: PLC’nin yapisi
S yap
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Mikrodenetleyici PLC sisteminin beynidir. Mikrobilgisayar sisteminin hafizasina
yiliklenmis olan PLC programi, sayici/zamanlayici alt sistemlerden ve gesitli sensor
devrelerinden gelen giris bilgilerini okuyup istenilen ¢alismay1 gergeklestirmek igin
gerekli bilgileri ¢ikis veya kontrol iinitesine gonderir.

PLC cihazinin bellegi, sayisal islemlerin gerceklestirilmesini saglayacak mantik,
zamanlama, karsilagtirma, siralama, sayma ve aritmetik islemler i¢in kullanilan
komutlarin istenilen iglemleri yapmasi i¢in programlandigi ve depolandigr yerdir.
PLC’lerde, bilgileri saklamak icin kalict veya gecici hafiza birimleri
kullanilmaktadir. PLC’lerde kullanilan hafiza birimlerinin bazilar1 sunlardir:

RAM: PLC calisirken dis ¢evreden veya programin iirettigi verileri gegici olarak
saklamada kullanilir.

EPROM veya PROM: Sistemin kontrol, denetim ve programlanmasini saglayan
isletim sisteminin (PLC sistem programini tutmaya yarayan) hafiza elemanidir.

EEPROM: Sistem kapatildiginda da saklanmasi gerekli goriilen verilerin tutulmasi
icin kullanilan elektriksel olarak yazilabilen silinebilen ve enerjisi kesildiginde
verileri sakli tutan bir hafiza elemanidir.

5. GOSTERGE SiSTEMLERI

TaS1t hareket halinde iken veya motor ¢aliStirildig: sirada siiriiciiye bilgileri ve olasi
arizalart bildiren Sekilli 1Siklar ve rakamlardan oluSan sisteme gdsterge sistemi
denir. Gosterge sistemi taSitin siirliceye sagladigi giivenlik ve konfor nedeniyle en
onemli sistemlerin baSida gelir. Glinlimiizde, ara¢ gosterge sistemleri ¢ok daha
geliSmiS fonksiyonlara sahiptir. Yol bilgisayar sisteminin, gosterge sistemine
entegre edilmesi ile birlikte siiriicliniin taSit sistemleri ve motor ile ilgili bilgileri
aninda ve dogru bir Sekilde izlemesi miimkiin olmaktadir. Resim 1.1°de giiniimiiz
taSitlarinda kullanilan bir gosterge sistemi goriilmektedir.

Resim 1.1: Gosterge sistemi
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Arag gosterge sisteminde temel olarak sekil 1.1°de goriilen kisimlar bulunmaktadir.

1 3 4 5 6
" /."“““T'”—‘io\\ “:15611‘11'(3/I
$ E 7, ;m"m 1607,
-§ 7% ~
3 2\ [[eo
8 ‘a0 ofg)o
g
1ﬂmn‘min %
\ Kmih
7 8 9 10

1- Motor devir géstergesi

2- Uzun hiizme gosterge lambasi
3- Hiz ve kilometre gostergesi
4- Uyari 1siklari

5- Yag basing gostergesi

6- Zaman saati

7- Hararet / Is1 gostergesi

8- Sag/sol sinyal gosterge lambalar
9- Yakit seviye gostergesi

10- Voltmetre

sekil 1.1: Gosterge sistemi elemanlari

5.1.  Yakiat Gosterge Devresi

Tasitin deposunda bulunan yakitin miktarmi siirliciiye bildiren gostergedir. Resim
1.2°de Sematik olarak yakit gosterge devresi goriilmektedir. Araglarda kullanilan
yakit gostergeleri yapi ve galisma esaslart bakimindan, manyetik ve termik tip olmak

iizere iki gruba ayrilir.

Samandira
‘ Diizenegi

i SH

\ Terminal
Yakit

Gostergesi

T ]

Terminal

HIH —
Terminal

Kontak
Anahtan

(D)
O

Resim 1.2: Yakat gosterge sistemi
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Manyetik Tip Yakit Gostergesi

L Ayarh Direng L
De&)gBolU e Samandira
' \ lizenegi
‘: Y Diizenegi
S IGN
BATa
7 Depo Bos

Sekil 1.2: Manyetik tip yakit gostergesinin yapisi

Devre elemanlar1 olarak gosterge panelindeki bir gosterge saati ile yakit deposundaki
Samandira tertibatindan meydana gelmiStir. Sistemin temel yapisi ve ¢aliSmasi seKil
1.2°de goriilmektedir. Yakit deposu dolu iken plastik top Seklindeki Samandira
yukarida durur. samandiranin kontrol ettigi ayarli direncin (pot) orta ucu sag tarafta
durur. Bu esnada potun diren¢ degeri maksimum oldugundan iizerinden ¢ok az akim
gecer. Gosterge panelinde bulunan iki bobinden sagdaki bobinin manyetik alan1 daha
fazla olacagindan ibre en sag (depo dolu, full) kisminda durur. Depodaki yakit
azaldik¢a Samandira aSagiya dogru iner. Bu elemanin kontrol ettigi potun direnci de
diiSer. Direnci diiSen pottan gecen akim gosterge panelinde solda yer alan bobinden
de geger. Soldaki bobinin oluSturdugu manyetik alan ibreyi geriye dogru c¢eker. Bu
durumda deponun boS (empty) oldugu anlaSilir.

Termik Tip Yakit Gostergesi

Termik tip yakit gostergelerinin yapilar1 daha basittir. Depodaki yakit seviyesini
calkalanmalardan etkilenmeyecek Sekilde hassas olarak gosterir. Termik tip yakit
gostergelerinde, manyetik tiplerde oldugu gibi gosterge saatinden Samandira
tertibatina tek kablo gider. Her iki kisim da 1sitict direnglerle takviye edilmiS bimetal
levhalardan meydana gelmiStir. Yakit deposu boS oldugu zaman, Samandira
tertibatindaki diyafram serbest durumdadir ve iizerindeki kontaklar hafifce bir birine
dokunur. Kontak anahtar1 agildiginda kisimlardaki direngler ayni1 anda 1sinir. Fakat
gosterge saatindeki bimetal levha, ibreye hareket vermeden, Samandiradaki platin
takimi1 agilarak devre akimini kesmiS olur. Bimetal levha sogudugunda platinler
tekrar kapanacak, fakat bu durumda degiSiklik olmadigi icin ibre asla F pozisyonunu
gecemeyecektir. Depo doluyken Samandira tertibati da yakit seviyesi ile beraber
yiikselir. samandira kolu ucundaki dil vasitasiyla diyaframi esneterek kontaklari
birbirine sikica bastirir. Hatta bimetal cubuk bu durumda bir miktar {iste dogru
egilecektir. samandira tizerindeki kontaklarin acilmasi, uzunca bir gecikmeden sonra
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olacagindan gdsterge ibresi de F pozisyonuna kadar hareket etme firsatini bulur.
samandira kontaginin agilmasi tam bu ana gelmektedir.

Bu tip gostergelerde arizali pargalarin tamirati olmayip yenisi ile degiStirilmesi
gerekir. Ancak bazi gostergelerde yanli§ deger gostermesi durumunda, bimetal
cubuklarin konumunu degiStirmek sureti ile gosterge ayarlar1 yapilabilmektedir.

. Samandira  |sitici bobin

— /Unitesi \

Bimetal
cubuk

Akii Role

Sekil 1.3: Termik tip yakit gostergesi

5.2.  Yag Gosterge Devresi

Motordaki yag basincimi dlcerek siiriiciiye bilgi veren sisteme, yag gostergesi denir.
Yag gostergesi; yag basincini 6lgmesi ile birlikte motor yaglama sisteminin ¢aliSip
caliSmadig1 konusunda siiriiciiyi  bilgilendirmektedir. Yapilarina gore yag
gostergelerini basingli, manyetik ve termik tip olmak iizere {i¢ ¢eSide ayirabiliriz.

Basin¢h Tip Yag Gostergesi

Basingl tip yag gostergesi burdon tiiplinden meydana gelmektedir. Bu nedenle bu tip
gostergeler burdon tip olarak da adlandirilmaktadir. Basinghi tip yag gosterge
sisteminde Sofor mahallindeki gosterge saatinden ibaret tek bir kisim vardir ve sivili
tip sicaklik gostergelerine ¢ok benzer. Sadece, lizerindeki kadran kg/crnz, 1b/ing? veya
bar olarak yag basincini gosterecek Sekilde taksimatlandirilmiStir. Gosterge saati
ince bir boru ile motor iizerindeki ana yag kanalina baglanir. Buradan, gelen basingh
yag, gostergedeki burdon tiipiinii esneterek ibreye hareket verir.

Basingh tip yag gostergelerinde aradaki borunun veya burdon tiipiiniin delinmesi,
yahut tikanmasi, veya gosterge saatindeki herhangi bir ariza, sistemin anormal
caliSmasina sebep olabilir. Boyle hallerde, borunun her iki ucunda yapilacak basing
kontrolleri ile arizali kisim tespit edilebilir. (sekil 1.4)
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BURDON
TUPU

Sekil 1.4: Basin¢ch (Burdon tiiplii) tip yag gostergesi
Manyetik Tip Yag Gostergesi

Manyetik tip yag basing gostergelerde, ana yag kanali lizerinde bir basing tiipii ve
Sofor mahallinde bir gdsterge saati bulunur. Basing tiipii, diger gostergelerde oldugu
gibi ayarli direng 6zelligindedir. Manyetik tip gdstergelerde seri bobinin akimi basing
tiipli tarafindan kontrol altina alinmiStir. Yag basinci arttigi zaman devreye direng
sokarak Sont bobinin etkisini daha hissedilir hale getirir. Buna gore gosterge de
deger gostermektedir. (sekil 1.5).

Gosterge
Saati ~

L/

Yag Basing
= Tiipii

Yag Basinci IGN
BAT a {9

Sekil 1.5: Manyetik tip yag gostergesi
Termik Tip Yag Gostergesi

Termik tip yag gostergelerinin, sistemin yakit ve sicaklik gostergelerinden farki,
devreden gecen akimin yag basinciyla kontrol edilmesidir. Motordaki ana yag
kanalina baglanan basing tiiplinde diyafram gerildigi zaman, kontaklar daha ge¢
acilacaktir. Bu durumda gosterge saatindeki 1sitict direncin etkisiyle bimetal ¢ubuk
egilerek ibreyi yiiksek durumuna saptirmiS olur (sekil 1.6).
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] i bas, sing tipi
i
l digiik basing durumu

! TLFEasmg: tiipti
= IGN
BAT L@
yiksek basing durumu

Sekil 1.6: Termik tip yag gostergesi

M

Aki

N

\_,) Kontak
Anahtan

Sigorta Kutusu

Ylg Basing
eviye
Gostergesi

Yag Basing
Musiri

Yag Basing
Musiri

Sekil 1.7: Yag gosterge devresi ve miiSirler

Bazi araclarda yag gosterge saati yerine renkli bir kontrol lambas1 kullanilir. Boyle
sistemlerde de lamba akimi, yine basing tiipii tarafindan kontrol edilmektedir.
Lambanin yapisi ayn1 Sarj gostergelerinde oldugu gibidir. Motor yag basincinin
diiSmesi ile ikaz 1S181 veya devresini ¢aliStiran miSirler (Basing algilayicisi =
Basing hissedicisi) kullanilmaktadir.

Yag gosterge devresi, ihtiyact olan gerilimi kontak anahtari lizerinden almaktadir.
Basit bir yag gosterge tesisati olarak yag gostergesi, ikaz lambasi (1,5 w), yag
miiSiri, sigorta (7,5-10 A.), tesisat kablosunu sayabiliriz. Yag gosterge tesisatinda
cektigi akim ¢ok az oldugu i¢in 0,75-1 mm?’lik tesisat kablosu emniyetli olarak
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kullanilabilir. sekil 1.7°de yag gosterge devresi ile birlikte yag basing miiSiri ve yag
seviye miSirlerinin resimleri goriilmektedir.

5.3.  El Freni Gosterge Devresi

Aracin park etme ve benzeri durumlarda kullanilan el freninin ¢ekili olup olmadigini
gosteren sistemdir. Gosterge panelinde ortak ikaz 15181 veya ayri olarak el freni
resminin oldugu ikaz 1$18ina kontrol eden bir el fren miiSiri, sigortas: ve devre tesisat
kablolarindan oluSmaktadir. El freni gosterge devresi, ihtiyact olan gerilimi, kontak
anahtar1 iizerinden almaktadir. Basit bir el freni gosterge tesisati olarak el freni
gostergesi, ikaz lambasi (1,5w), el freni miiSiri, sigorta (7,5-10 A.), tesisat kablosunu
sayabiliriz. El freni gosterge tesisatinda c¢ektigi akim c¢ok az oldugu i¢in 0,75-1
mm?’lik tesisat kablosu emniyetli olarak kullanilabilir (sekil 1.8).

O-—||
AL

L Akl

N
|) Kontak
R Anahtan

Sigorta Kutusu

)

El Freni ikaz
Lambasi

Fren Hidrolik
Seviye Musiri

% El Freni Misin

Sekil 1.8: El freni gosterge devresi

EL FRENI GOSTERGE LAMBASI

5.4. Sarj Lambasi1 Gosterge Devresi

sarj lambasi, araglarda iki temel gorevi yerine getirir. Akii boSaldiginda Sarj lambasi
yanarak siirlicliyll uyarir. Ayn1 zamanda Sarj sistemi ¢aliSmadig1 zaman yine uyari
15181 yanarak striicliyii uyarir.

sarj gOstergeleri olarak genellikle eski tip araglarda veya agir iS makinelerinde, Sarj
akimini gosteren ampermetreler kullanilirken giiniimiizdeki araglarda ise Sarj kontrol
lambalar1 kullanilmaktadir. sarj lambalar1 gosterge panelindeki 0.5-1.5 W kiiciik bir
lambadan ibaret olup uglar1 yalitilmiS soketlerle baglantilar1 saglanmiStir. Bu Sarj
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kontrol lambasini ¢aliStirmak igin regiilator {izerine veya diSariya yerleStirilmiS role
bulunmaktadir. Alternator gerilimi etkisi altinda ¢aliSarak Sarja baSlandiginda lamba
akimini keserek lambay1 sondiiriir ve siirliciiye Sarjin yapilip-yapilmadigma dair
bilgi verir.

sarj lambas1 gosterge devresi, ihtiyact olan gerilimi, kontak anahtar1 iizerinden
almaktadir. Basit bir Sarj lambasi gosterge tesisati olarak ikaz lambasi (1,5 w),
sigorta (7,5-10 A.), tesisat kablosunu sayabiliriz. sarj lambasinin gosterge tesisatinda,
cektigi akim cok az oldugu i¢in 0,75-1 mm?’lik tesisat kablosu emniyetli olarak
kullanilabilir (sekil 1.9).

Sigorta Kontak
Kutusu Anahtari

AKU

SARJ GOSTERGE
LAMBASI

sekil 1.9: sarj lambasi gosterge devresi

Mars
Motoru

Mars Selenoidi

Alternatdr Alternator
Kayisi

55. Kilometre ve Devir Gosterge Devresi

Hiz gostergesi
Kilometre (hiz) gosterge devresi, genellikle aracin hizim1 gosteren bir gosterge
saatine ve aracin kat ettigi toplam yolu gdsteren bir kilometre sayacina (odometreye)

sahiptir.

Ayrica, bir¢ok kilometre saati siiriicti tarafindan sifirlanarak aracin aldigi kilometre
sayag ile kontrol edilebilmektedir (Resim 1.3).
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Sifirlama sayaci

Resim 1.3: Kilometre ve devir gostergesi

Kilometre ve hiz gosterge sistemlerinin, araglarin marka ve modeline gore farkli
yapilar1 vardir. Bazi araglarda, taSit hiz sensorii, kilometre saati ile birlikte birleSik
bir yapiya sahiptir ve Ol¢tiigii sinyali elektronik kontrol iinitesine gondererek taSitin
hizinin ve kilometresinin 6l¢iilmesini saglar. ABS fren sistemine sahip araclarda,
ABS beyni (kontrol {initesi) tekerlek hiz sensorii sinyalini algilayarak taSit hizinin ve
kilometresinin Ol¢iilmesini saglar. Burada ABS beyni ile taSitin elektronik kontrol
tinitesi (ECU) birlikte caliSmaktadir. Kilometre yani hiz gostergesinin farkli ¢eSitleri
bulunmaktadir. Bunlar; sinyal bobinli, manyetik elemanli ve Salterli tip hiz
gostergeleridir.

. Sinyal bobinli (degiSken direncli) tip h1z sensorii:

Vites kutusu ¢iki§ milinde veya tekerleklerde bulunan sinyal bobinli tip sensorler
sayesinde Ol¢iim yapilarak elde edilen sinyaller, elektronik kontrol iinitesine
gonderilir. Elektronik kontrol tinitesi ise taSit hiz gdstergesine sinyal gonderir. sekil
1.10’da transaks yani bileSik vites kutusunda ve standart vites kutusu tizerindeki
yerleri ve yapisi gé’)rﬁlmektedir.

4-Sinyal 4-Sinyal

Arag Gostergesi

)
¢ {7
\ 3\ ')7
) S5

7/ > /’:iflrziensérii

Transaks - ST G
(Bilesik Vites Kutusu) ~ (Kilometre dislisi)

Miknatis
Gobek

Bobin

Hiz Sensori

Sekil 1.10: Sinyal bobinli tip h1z sensoériiniin konumu
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- Manyetik elemanh tip hiz sensorii:

Manyetik elemanli hiz sensorii, vites kutusu veya transaksin ¢ikiS mili tizerinde
bulunan tahrik diSlisinden sinyal alarak ¢aliSir. Buradaki manyetik alan degiSikligi
sinyalleri algilamasini saglar. Bu sinyaller dijital bir dalga oluSturur. Dijital dalgalar
ise arag gostergesinden ve elektronik kontrol {initesi tarafindan algilanir. Manyetik
elemanli hiz sensoriiniin yapisi ve caliSmasi sekil 1.11°de goriilmektedir.

Sabit voltaj devresi
Manyetik halka dondiigii zaman bir
AC sinyal iiretir. Bu sinyaller sensor
icerisinde DC sinyale doniistiiriiliir.

Arag
gostergesine

Manyetik halka N S | N

°\ Komparator f
Cikis sinyalleri® _JL
DC a_lluma 1
evrilen
ginyaller 0 J I | I | L
Hiz sensorii 12 V_I [ ' [ | B

(Cikis sinyali) 0 v

Sekil 1.11: Manyetik elemanh tip hi1z sensorii

Salterli tip hiz gostergesi:

Salterli tip hiz gostergesinde kilometre kablosu tahrik ettirilerek gostergenin
caliSmasi saglanir. Temel pargalart bir miknatis, bir Salter ve kilometre kablosudur.
sekil 1.12°de goriilen miknatis, kilometre diSlisi tarafindan dondiiriildiigiinde Salter
kontaklar1 acilip kapatarak dortlii sinyaller {iretir. Buradaki her dortlii sinyal ECU
tarafindan bir devir olarak algilanir. ECU’da hiz gostergesinin ¢aliSmasini saglar.
sekil 1.12°de Salterli tip hiz gostergesi goriilmektedir.

)

0.5V
0 Kilometre kablosu ) b E :,,

() o

11

sekil 1.12: salterli tip hiz gostergesi

68



Kilometre Sayaci (odometre)

Kilometre saati mili iizerinde yerleStirilmiS olan 6zel bir diSli kilometre sayaci
(odometre) gosterimi igin bileSik halkayr dondiiriir. Birinci hane bir tur attigi ve
rakam 9’dan 0’a degiStigi zaman, birinci hanenin tekerinin tizerindeki iki diS pinyon
vasitasiyla, ikinci hane tekeri iki diSle cevirir. sekil 1.12°de kilometre sayacinin
yapist goriilmektedir. Giiniimiizdeki araglarda genellikle dijital ekrana ECU
tarafindan kayit edilen kilometre sayaci kullanilmaktadir. Bu sistem tamamen dijital
ve elektronik sinyallerle ¢aliSmaktadir.

ibre Skala levhasi

Birlesik halka

Sekil 1.12: Kilometre sayaci (odometre)

Bunun diSinda siiriicii tarafindan kilometre ve yakit tiiketimi kontrolii i¢in kullanilan
sifirlama sayact da bulunmaktadir. Sifirlanabilir kilometre sayaci da kilometre
sayacina benzer Sekilde birleSik ¢aliSan bir baSka sayagtir. Hanelerinin sayis1 daha
azdir ve goOsterim sifirlanabilir kilometre saya¢ diigmesi tarafindan kolayca
sifirlanabilir(sekil 1.13).

Sifirlanabilir kilometre

sayag diigmesi Tekerlekler

sekil 1.13: Sifirlanabilir kilometre sayaci

Kilometre ve devir gosterge devresi, ihtiyaci olan gerilimi, kontak anahtar1 {izerinden
almaktadir. Basit bir kilometre ve devir gosterge devresi tesisati olarak kilometre ve
devir gostergesi, ikaz lambast (1,5 w — var ise), kilometre hiz algilayicisi, motor
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devir (takometre) algilayicist sigorta (7,5-10 A.), tesisat kablosu sayabiliriz.
Kilometre ve devir gosterge tesisatlarinda ¢ektigi akim ¢ok az oldugu icin 0,75-1
mm?’lik tesisat kablosu emniyetli olarak kullanilabilir.

5.6.  Is1(Hararet) Gostergesi Devresi

Is1 yani hararet gostergesi, motordaki sogutma suyunun sicakligini siiriiciiye bildiren
gostergedir. Sivi tliplii, manyetik ve termik olmak tizere ii¢ ¢eSit 1s1 gostergesi vardir.
sekil 1.14’de basit bir 1s1 gosterge devresi goriilmektedir.

Miigir “L"l

{33-240 ohms™ P N
e = 8" [/ xoiesn | Sasi
{ ™
Soguk «—t—+Sicak N 4
240 33 = | e
“p =
(+12v)
()
B/
Kontak
Anahtan

sekil 1.14: Is1 gosterge devresi

Sivi Tiiplii Sicaklik Gostergeleri

Sivilarin 1s1 tesiriyle hacmin genleSme o6zelliklerinden yararlanilarak yapilmiStir.
Burdon tipine benzemekle beraber, bu sistem de bir gosterge saati ile motor {izerine
yerleStirilen 1s1 tiipiinden meydana gelmiStir. Is1 tiipii igerisinde, 1s1 tesiriyle fazla
genleSen bir madde olan "civa, eter vb." ile doludur. Kilcal bir boru, 1s1 tiipi ile
gosterge saatini birbirine baglamaktadir. Motordaki sogutma suyunun sicaklig
yiikseldikge, 1s1 tiiplinde genleSen sivi, gosterge saatindeki burdon tiipline basing
yaparak onu a¢gmaya zorlar. Tiiplin esnemesi, gosterge ibresini dondiireceginden
sogutma suyunun sicakligi 6grenilmi$ olur.

Swvili tip sicaklik gostergelerinde meydana gelecek en miithim ariza, sistemin
herhangi bir yerinden delinerek tiipteki sivinin dokiilmesidir. Boyle hallerde gdsterge
sistemi komple degiStirilir. Hatali deger géstermesinden Siiphelenilen gostergeler ise
aractan sokiilmeli ve sicak su vb. kullanilarak kontrol edilmelidir.

Manyetik Sicaklik Gostergeleri
Buglinkii araclarda daha ziyade elektrikli tip gostergeler kullanilmaktadir. Ciinkii

elektrikli gostergelerin yapilar1 daha basit ve arizalanmalar1 halinde tamir masraflari
daha azdir. Sicaklik gostergeleri prensip olarak yakit gostergelerine benzemektedir.
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Sadece, sistemde ayarli direng vazifesini géren Samandira tertibatinin yerini, ayni
ozellikteki bir 1s1 tiipli almiStir. Manyetik tip gostergelerde kullanilan 1s1 tiiplerinde,
spiral bir yayin altina yerleStirilmi§ akim ayarlayici diskler bulunur. Diskler, 6zel
maden oksitlerinden yapilmiS olup soguk iken akim gecirme kabiliyetleri az ve
1sindikca artacak Sekildedir. Bu ylizden sogutma suyu ile beraber 1sian 1s1 tiipii, seri
bobinin tesirini artirarak gosterge ibresini yiiksek sicaklik derecelerine dogru saptirir
(sekil 1.15).

IS| GOSTERGE

Sogutma Suyu
5, cakiik Miisiri

IGN [
Govde BAT
Baski Yayi
Akim Ayarlayici Diskler

sekil 1.15: Manyetik sicaklik gostergesi devresi

Termik Sicaklik Gostergeleri

Sicaklik gdstergelerinin de termik esaslara gore caliSan tipleri vardir. Sistemdeki
gosterge saati, termik yakit gostergelerinin benzeridir. Sadece iizerindeki kadran,
sicaklik derecelerine gore taksim atlandirilmiStir. Sogutma suyuna giren 1s1 1sitici
direncten gegen akim, motordaki 1s1 tiipii tarafindan kontrol altina alinmiStir. Motor
soguk iken 1s1 tlipliniin elektrigi iletkenligi azdir. Dolayisiyla bimetal ¢ubuk normal
pozisyonda bulunarak ibreyi soguk durumuna ceker. Motor 1sindikca 1s1 tiipiiniin
elektriki iletkenligi artacak ve devreden daha fazla akim gegirecektir. Bu durumda,
fazla 1sinan bimetal ¢ubuk egilerek ibreyi yiiksek sicaklik derecelerine dogru itmiS
olur (sekil 1.16).

Termik tip
Gosterge saati™=>

Sogutma Suyu
Sicaklhik Miigiri IGN

IGN Kontak
BAT ‘Anahtarl

Sekil 1.16: Termik tip sicakhik gostergesi
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Sicaklik gosterge devresi, ihtiyact olan gerilimi, kontak anahtar1 iizerinden
almaktadir. Basit bir sicaklik gosterge devresi tesisati olarak sicaklik gostergesi, ikaz
lambasi1 (1,5w — var ise), hararet miiSiri ( 1s1 algilayicisi) veya termistor (belirli bir
sicakligin altinda devreyi kesen ve belirli bir sicaklifin lizerinde devreyi acgan
elektronik 1s1 devre elemani), sigorta(7,5-10 A.) ve tesisat kablosunu sayabiliriz. Is1
gosterge devre tesisatlarinda ¢ektigi akim ¢ok az oldugu i¢in 0,75-1mm?’lik tesisat
kablosu emniyetli olarak kullanilabilir.

||| lo-—|u

I 4 AKU
[ ®-2‘n’2.‘:::,.
h 4m Sigorta

Is1 (Hararet) Gostergesi

i
k
Lam%zasl
a
il-. —r
Isi (Hararet)] §
Miigiri

sekil 1.17: Is1 gosterge devresi ve parcalar

Hararet miiSiri genellikle motor silindir kapagi tizerinde bulunmaktadir. Resim 1.4’te
sogutma suyu sicaklik miiSirinin motor tizerindeki yeri goriilmektedir.

Resim 1.4: Sogutma suyu sicaklik miiSirinin motor iizerindeki yeri
5.7. Anza Uyar1 Lambasi Devresi

Gosterge panelinde bulunan ikaz 1S181 sayesinde, motorun ¢aliSmasini ve aracin
genel donanimlaria yonelik ¢aliSan cihazlarin durumunu kontrol eden sistemdir.
Herhangi bir ariza veya anormal c¢aliSma durumunda ikaz 1S18na gerilim
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uygulayarak sistem caliSmaktadir. Araca gore degiSiklik gostermekle beraber motor
ve ara¢ donaniminin ¢aliSmasini kontrol eden bir elektronik kumanda {initesi (ECU)
vardir. ECU, arag tlizerinde bulunan biitlin sistemlerle bir bilgi aliSveriSi halindedir.
Bu bilgi aliSveriSi i¢in giiniimiiz teknolojisinde bir¢ok kablodan ziyade iki telden
oluSan veri yolu bulunan bir iSletim sistemi tercih edilmektedir. Bu iSletim sistemi
ve ECU sayesinde arag tizerindeki birgok donanimin durumu hakkinda bilgilere
aninda ulaSilabilmekte ve buna gore gerekli ikazlar yapilabilmektedir. sekil 1.18°de
genel bir ariza uyar1 lambasi devresi goriilmektedir.

\
ECU
Sensorler Vee 5 volt
EFI Sigorta 15 A - o regiilator
i~ EFI Ana role
A
+B
—1—
o L +B1 IMikroislemci
N ——" T Ariza Uyari
= Lambasi
w
g1 o

- 15A ‘
L Ak

Diyagnostik

priz b
= D AYTN =

12v @
TE

0OF J

sekil 1.18: Ariza uyar1 lambasi devresi

Motor c¢aliStirilmadan kontak anahtari on (agik) konumuna getirildiginde gosterge
panelindeki kumanda kiti, uyary/ %jb’_ster e lambalarinin ve izlenen sistemlerin diizgiin
caliStigin1 dogrulamak amaci ile bir bilgi ah?venSmde bulunur. Bir nevi sistem, test
edilir. Bu gosterge testi sirasinda aSagida belirtilen uyar1 lambalar (var ise)
yanacaktir: . . _ .

Kilitlenmeyi 6nleyici fren sistemi (ABS vb. varsa)

Hava yastig1 sistemi
sarj sistemi
Uyar1 lambasi
Yakit seviyesi uyar1 lambasi
B Yag basinci
Motor 1s1s11 6lgen hararet ikaz lambasi

- Vites konumu (varsa)

B Kizdirma bujileri (varsa), vb.

Bu belirtilenler araca gore degiSiklik gosterebilir. Motor ariza uyar1 lamba
devresi, ihtiyaci olan gerilimi, kontak anahtar1 iizerinden almaktadir. Basit bir motor
ariza uyar1 lamba devresi tesisati olarak ariza kontrol kumanda kiti, ikaz lambasi (1,5
w), kontrolii yapilan motor devre elemanlari, sigorta (7,5-10 A.) ve tesisat kablosunu
sayabiliriz. Devre tesisatlarinda, ara¢ donanimina bagl olarak degiSiklik gosterebilir.
Genel olarak ¢ektigi akim ¢ok az oldugu i¢in 0,75-1mm?’lik tesisat kablosu emniyetli

olarak kullanilabilir.
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5.8.  Kizdirma Bujileri Lamba Devresi

Dizel motorlarin ¢caliSma prensibi, emme zamaninda silindir i¢erisine sadece havanin
almip sikiStirilmast ve sikiStirilan havanin {izerine yakitin piiskiirtiilmesi esasina
goredir. Soguk havalarda veya soguk iklim boélgelerinde dizel motorun caliSmasi
silindir igerisine aliman soguk havadan dolay1 zorlaSmaktadir. Bu nedenle dizel
motorlara kizdirma bujileri ilave edilmiStir. Kizdirma bujileri, dizel motorun yanma
odalarmi1 yiiksek bir 1s1 ile 1sitarak motorun soguk havalarda c¢aliSmasini
kolaylaStirmaktadir. Resim 1.5’de kizdirma bujisi goriilmektedir.

Terminal

Burg

Konik
1sitic

Resim 1.5: Kizdirma bujisi

Kizdirma bujileri, dogrudan dogruya yanma odalarina yerleStirilir. Dizel motorlarda
kullanilan kizdirma bujilerinin u¢ kisminda, 1sitici (¢caliStirildiginda etrafina 1s1
yayan) direnglerin bulunmaktadir. Kizdirma bujilerinin ¢aliSma gerilimi 1,5-2 volt
arasidadir.

Dolayisiyla hepsi birbirine seri baglanarak ¢aliStirilir. Eger toplam buji gerilimi,
batarya gerilimine eSit olmuyorsa devrelerine bir de seri direng ilave edilir. Ayrica
kizdirma bujileri devresinde 12 voltluk ateSleme sistemlerinde oldugu gibi marSa
basilirken meydana gelecek gerilim diiSmesini dengeleyen 6zel direngler de bulunur.
Bu diren¢ ayn1 zamanda 1siticilara ait gosterge olarak da kullanilmaktadir. Kizdirma
bujileri genellikle 15 amper civarinda akim ceker. Bu sebeple tesisatlarda 2,5-4
mm?’lik kablolar emniyetle kullanilmaktadir.

Kizdirma bujileri lamba devresi, ihtiyaci olan gerilimi, kontak anahtar1 {izerinden
almaktadir. Basit bir kizdirma bujileri lamba devresi tesisati olarak 6n 1sitma
kumanda kiti, kizdirma bujisi ikaz lambasi (1,5 w), kizdirma bujileri, sigorta (10-15
A.)ve tesisat kablosunu sayabiliriz. Devre tesisatlarinda, ara¢ donanimina bagh
olarak degiSiklik gosterebilir. Genel olarak ¢ektigi akim ¢ok az oldugu i¢in 0,75-1
mm?’lik tesisat kablosu emniyetli olarak kullanilabilir. sekil 1.19°da kizdirma bujileri
lamba devresi goriilmektedir.
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Akii Voltaj
ECU (Role cahstiginda)

Kizdirma Bujileri

Motor Yag
Sicakhk Senséri I

Basing
Sensirii

..
Akil

Kizdirma Buji
Lambas

Kontak
Anahtar

Sekil 1.19: Kizdirma bujileri lamba devresi
5.9. Yag Seviye Uyar1 Lamba Devresi

Bazi araglarda motor yag basing gdstergesinden farkli olarak motor karterindeki yag
seviye degiSimlerine duyarli bir miisir veya Samandira devresi tarafindan, karterdeki
yag seviyesine bagli olarak gosterge panelindeki ikaz 1S18in1 yakmak sureti ile
caliSan sistemlerdir. Araglarda bircok degiSik uygulamalari olabilmektedir. Yag
seviye uyart lamba devresi, ihtiyact olan gerilimi, kontak anahtari1 iizerinden
almaktadir. Basit bir yag seviye uyari lamba devre tesisati olarak yag seviye uyari
lambasi (1,5w), yag seviye miisiri, sigorta (7,5-10 A.)ve tesisat kablosunu sayabiliriz.
Yag gosterge tesisatinda g¢ektigi akim ¢ok az oldugu i¢in 0,75-1 mm?*’lik tesisat
kablosu emniyetli olarak kullanilabilir (sekil 1.20).

Anahtan

[] Sigorta Kutusu

T
T
Akii
./ Kontak

Yag Basing
Q @ eviy
Gostergesi #
Y o
/a
bl_m Z Yag Seviye Yag Seviye Misiri

Misin
Ya§ Basing
Musiri

Sekil 1.20: Yag seviye uyari lambasi devresi
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5.10. Hidrolik Seviye Uyar1 Lamba Devresi

Hidrolik fren yag deposunda bulunan bir seviye degiSimlerine duyarli bir miiSir
tarafindan, depodaki fren seviyesine bagli olarak kumanda ederek gosterge
panelindeki ikaz 11811 yakmak sureti ile ¢aliSan sistemlerdir. Araglarda birgok
degiSik uygulamalar1 olabilmektedir. Hidrolik seviye uyar1 lamba devresi ihtiyaci
olan gerilimi, kontak anahtar1 tizerinden almaktadir. Basit bir hidrolik seviye uyari
lamba devre tesisat1 olarak hidrolik seviye uyari1 lambasi (1,5 w), hidrolik yag seviye
miSiri, sigorta (7,5-10 A.)ve tesisat kablosunu sayabiliriz. Yag gosterge tesisatinda
cektigi akim cok az oldugu i¢in 0,75-1 mm?’lik tesisat kablosu emniyetli olarak

kullanilabilir (sekil 1.21).

Kontak Anahtari
) Hidrolik Seviye
5/ Uyari Lambasi
% Sigorta Baglantisi
Hidrolik Seviye Sensérii

AKU
El Freni

Sekil 1.21: Hidrolik seviye uyar1 lamba devresi

5.11. Devre Kontrolleri

e
\1\ 120 160 (//
\\ﬁzog" vl 2007
2 220 =

240 —

Resim 1.6: Gosterge paneli
Gosterge sisteminde yapilan devre kontrolleri genellikle Sunlardir:

Gosterge sistemi devre kontroliinden oOnce araca ait genel kontroller
yapilir. Akii, devre baglantilari, soketler, sigortalar kontrol edilir.
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- Gosterge panelinde ve diger gosterge sistemi pargalarinin gézle kontroli
yapilir. Bu kontrol de gozle parcalarda ve sistemde catlaklik, kirilma,
kablo kopukluklar tespit edilir.

B Yakit gostergesi sigortas1 ommetre ile kontrol edilir. Yakit gostergesi
yanliS deger gosteriyor veya hi¢ deger gostermiyorsa Samandira
devresinin uglart ommetre ile kontrol edilmelidir. samandira devresindeki
direng degerleri farkli ise Samandira yenilenmelidir.

Yag gosterge devresindeki kablo baglantilart ommetre ile kontrol edilir.
Yag basing miiSiri ommetre ile kontrol edilir. Katalog degeri ile
karSilaStirilir.

El freni miiSiri ommetre ile kontrol edilir. Katalog degeri ile
karSilaStirilir.

sarj devresi kontrolleri ommetre ile yapilir. Devrede kopukluk olup
olmadig1 araStirilir.

Kilometre ve devir gosterge sigortast ohmmetre ile kontrol edilerek deger
gosterip gostermedigi kontrol edilir.

Is1 gostergesi devre tesisatindaki biitlin uglarin sirasi ile voltmetre ile akii
gerilimi, ohmmetre ile de direng¢ olup olmadiklari kontrol edilir.

Kizdirma bujileri lamba devresi tesisatindaki biitiin uglarin sirasiyla
voltmetre ile akii gerilimi, ohmmetre ile de devrede diren¢ olup olmadig1
kontrol edilir.

Yag seviye ve hidrolik seviye devrelerin kontrolleri ommetre ile yapilir.
Devrede arizali parga varsa yenisi ile degiStirilir.

Diagnostik test cihazi ile arag ECU’suna baglanarak gosterge sisteminde
ve elemanlarinda ariza taramasi yaptirilir. Arizali gdsterge sistemi pargasi
yenisi ile degiStirilir. Sistemde parca degiStirildikten sonra ve hata
silindikten sonra diagnostik test cihaz ile tekrar ariza taramasi yaptirilir.

6. KUMANDA DUGMELERI

Araglarda kumanda diigmeleri, siiriicliye ergonomik ve rahat bir kullanim olanagi
saglamalidir. Bunun i¢in giinlimiizde kumanda diigmeleri, basit ve kullan1iSh olarak
tasarlanmaktadir. Arag 6n konsolunda, gosterge panelinin yaninda, direksiyon simidi
iizerinde bulunan her kumanda diigmesinin farkli bir fonksiyonu ve gorevi vardir.
Kumanda diigmeleri ile far, sinyal ve i¢ aydinlatma lambalari, cam silecekleri,
otomatik camlar, dikiz aynalar1 vb. gibi donanimlar siirlicii tarafindan kontrol
edilebilmektedir. Resim 2.1°de ¢eSitli kumanda diigmeleri goriilmektedir.
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Resim 2.1: Kumanda diigmeleri

Calismasi

Kumanda diigmelerinin yapist incelendiginde basit bir anahtar prensibine gore
caliStiklar1 anlaSilacaktir. Bu nedenle, basit bir kumanda diigmesinin temel ¢caliSma
mantig1; terminal kontaklarinin birleStirilmesi veya ayrilmasi esasina goredir.
Kontaklar birleStirildiginde, akimm devreden ge¢iSine miisaade ederek kumanda
ettigi aktiiatorlerin veya elemanlarin ¢aliSmasini saglar. Yine siiriicli tarafindan
kumanda diigmesi kapali duruma getirildiginde ise devreden gegen akim kesilir ve
sistem elemanlarinin ¢aliSmasi durdurulmuS olur. sekil 2.1’de basit bir kumanda
diigmesinin ¢aliSmasi1 goriilmektedir.

KAPALI AGIK
: Y \\
KUMANDA DUGMELERININ DEVREDEKI POZISYONLARI Yo N
N
1.DURUM 2.DURUM 3.DURUM NN
1 2a 1o 20 1 2a Y \\
\
. . . v N
! { ! N
- e o — A\
NN
\
’ 1 2 1 2 ! 2

YAYLI

KUMANDA FONKSIYONU BIRLESTIRILEN ELEMANLAR | BUTON

1.0URUM | 2.DURUM 3.DURUM || 1.DURUM | 2.DURUM 3.DURUM

2 AL JL A% BE JL -

KAPALI ACIK ACIK ACIK 2-2a 1-1a, 2-2a

BAGLANTI
KONTAKLAR TERMINALLERI

Sekil 2.1: Kumanda diigmesinin caliSmasi
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Cesitleri

Géstergé R
Paneli Kuma : A —~ \ B
DigmeleriZ@Direksiyon Simidi Uzerinde ve A

Bulup#fiKufitanda Digieleri

)

@p! Yanlarinda

an Kurflanda Dugmele?i

Resim 2.2: Kumanda diigmelerinin ¢eSitleri

Gilinlimiiz araglarinda bildiginiz gibi birgok sistem ve donanim bulunmaktadir. Her
bir donanimin kontrolii igin siiriiciiniin rahat ve kolay bir Sekilde eriSebilecegi
kumanda diigmesi mevcuttur. Bu kumanda diigmelerinin bulunduklar yerlere gore
siniflandirabiliriz. Bunlar;

1- Gosterge panelinde bulunan kumanda diigmeleri,

2- Orta konsol (gogiis) kisminda bulunan kumanda diigmeleri,

3- Direksiyon simidi iizerinde veya altinda bulunan kumanda diigmeleri,
4- Kap1 yanlarinda bulunan kumanda diigmeleri,

5- Tavanda bulunan kumanda diigmeleri,
6- Vites kolu kisminda bulunan kumanda diigmeleridir. Resim 2.2°de kumanda

diigmeleri ve yerleri goriilmektedir.

Arizalarn

Kumanda diigmeleri gerek mekanik, gerekse elektriki olarak ¢ok fazla ariza yapmaz.
Ornegin bir far kumanda diigmesi, 4 yilda veya 80000 km’de 55000 kez
caliStirilmaktadir. Bu uzun ¢aliSma siiresi sonucunda birtakim mekanik ve elektrik
arizalar goriilebilir. Buna gore en ¢ok karSilaSilan arizalar ise Sunlardir.

Baglanti uglarinda kopukluk, gevSeklik veya zamanla oksitlenme

oluSmasi.

Kontaklarin zamanla aSinarak bozulmasi.

Yapisinda bulunan yaylarin tansiyonun diiSmesi veya kirilmasi.
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0  Kontrolleri

Kumanda diigmelerinde yapilan kontroller ise Sunlardir:
Kumanda diigmesinin fiziki kontrolii yapilir. Herhangi bir kirilma,
catlama vb. gibi bir durum olup olmadigi Eontrol edilir.
Diyagnostik test ile genel ariza kontrolii ile varsa kumanda diigmesi
arizasi belirlenebilir.
Avometre ile kumanda diigmesi baglanti uglarindan agik veya kapali
konumda kumanda diigmesinin ¢aliSma durumu kontrol edilir.

6.1. Silecek Sistemleri

Araglarda bulunan 6nemli sistemlerden birisi de cam silecek sistemidir. Cam silecek
sistemi ile yagmurlu, karli hava koSullarinda siiriicliniin goriiSiiniin kapanmasi
engellenmektedir. On camlarda, arka camlarda, farlarda silecek sistemleri
bulunmaktadir. Cam silecek sistemi sadece yagmurlu, karli havalarda degil
stiriicliniin istegine bagl olarak ¢aliStirilarak taSitin 6n veya arka camlarinin hizli bir
Sekilde yikanmasini saglamaktadir.

Giliniimiiz araglarinda, silecek sistemleri elektronik kontrollii olarak kullanilmaktadir.
Aracin cam silecegi kullanilan 6n ve arka camlarina etkiyen yagmur veya suyu
algilayan yagmur-nem (rain-moisture) sensorlerinden bilgi alan elektronik kontrol
sistemi cam sileceklerini otomatik olarak caliStirmaktadir. Sistemin geliSmiS
tiplerinde yagmur Siddetine gore camy,silecek hizip arlama fonksiyonu da
bulunmaktadir (Resim 2.3). =

Resim 2.3: Cam silecek sistemi

On Cam Yikama/Silme Tertibat1

On cam silme tertibati, siiriiciiniin direkt olarak goriiS alanina etki ettigi igin biiyiik
onem teSkil etmektedir. Herhangi bir yagiSh hava koSulunda 6n cam silecekleri,
ideal bir Sekilde cam ftizerinde biriken ve goriiSii engelleyen yagmur sularini veya
tanelerini hizli bir Sekilde styirmalidir.

Sistemin Parcalar:
On cam yikama/silme tertibatinin temel elemanlari; cam silme motoru, mekanik

baglant1 kollar, silecek lastikleri, cam yikama suyu deposu ve pompasi ve kumanda
koludur. sekil 2.2°de 6n cam silecek tertibati ve elemanlar1 goriilmektedir.
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Sekil 2.2: On cam yikama/silme tertibati

On cam silme tertibatinin en dnemli elemani, cam silme motorudur. Cam silme
motoru, mekanik cam silecek kollarina hareket vermektedir. Ayn1 zamanda, motor
govdesinin lizerinde, sileceklerin otomatik olarak ilk konumlarina dénmelerini
saglayan ve bir role ile bir anahtardan oluSan elemanlar da sistemde bulunmaktadir.
Mekanik silme tertibati ise silecek kollari, baglanti elemanlarindan oluSmaktadir.
Sistemin diger 6nemli pargasi ise silecek lastikleridir. Silecek lastikleri, cam tizerinde
biriken suyu, kar veya dolu tanelerini, toz ve pislikleri siyirma iSlemini
gercekleStirmektedir. Resim 2.4°de ise parga resimleri goriilmektedir.

Cam Yikama Suyu Deposu
ve Pompa Motoru '

Cam Silecek Kollan

Silecek Lastigi

Cam Silme =R :
Motoru Silecek Bigagi

Resim 2.4: On cam silme/yikama tertibati elemanlar

Sistemin CaliSmasi

Sistemin c¢aliSmas1 olduke¢a basittir. Direksiyon simidinin sag tarafinda bulunan
kumanda kolu hareket ettirildiginde batarya voltaji kontak anahtarindan ve kumanda
kolundan gecerek cam silecek motoruna gelir. Cam silecek motorunun dairesel
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hareketi, mekanik cam silme tertibatinda silecek kollarinin fasilali saga ve sola
dogrusal hareketine doniiSiir. Boylece cam silicileri, cami temizlemiS olur. Cam
silme tertibatinin 6zellikleri ise Sunlardir:

Sag kumanda kolu aSag1 dogru bir kademe hareket ettirildiginde, 6n cam silecegi
dakikada yaklaSik 15 kez fasilali silme iSlemi yapar.

Kumanda kolu iki kademe hareket ettirildiginde, 6n cam silecegi dakikada yaklaSik
35 kez siirekli silme iSlemi yapar.

Kumanda kolu li¢ kademe hareket ettirildiginde, 6n cam silecegi dakikada yaklaSik
45 kez siirekli silme iSlemi yapar.

Eger kumanda kolu bo$ konumdan yukar1 dogru hareket ettirilir ve bu konumda
tutulursa 6n cam silecegi maksimum hizda siirekli olarak caliSir. Fakat bu gegici bir
konumdur yani, kumanda kolu bu konumda tutuldugu siire boyunca silecek c¢aliSir,
serbest birakildiginda ise durur.

Kumanda kolu direksiyon simidine dogru ¢ekildiginde, 6n cam yikama pompasi ve
ayn1 zamanda cam silme fonksiyonu otomatik olarak devreye girer. Bu durumda cam
yikama pompasi O6n cam yilizeyine su puskiirtmeye baSladiktan hemen sonra
(yaklaSik 1 saniye sonra) cam silecekleri ¢aliSmaya baSlar. Kumanda kolu serbest
birakildiginda pompa durur ve cam silecekleri ise yaklaSik 4 saniye sonra
caliSmasimi tamamlar. Resim 2.5°de cam silecek kumanda kolunun ¢aliSmasi

goriilmektedir.
Cok hizh silme

(1 dakikada 45 kez)
Orta hizh silme
/..\u dakikada 35 kez)

Fasilah silme
(1 dakikada 15 kez)

o ! <.
52 % \idivo ey et
Bugu giderme
Arka camp g (Arka cam ve dikiz
silecegi aynasi igin)
On cam yikama ve Tek silme

silme (birlikte ¢aligma)

Resim 2.5: Cam silecek kumanda kolunun ¢aliSmasi

6.2. Arka Cam Yikama/Silme Tertibati

Sistemin Parcalan

Arka cam yikama/silme tertibatinin yapisit ve ¢aliSmasi 6n cam sistemi ile hemen
hemen aynidir. Arka cam silecek sistemi genellikle hatchback denilen be$ kapili

veya arka camin dikey oldugu araglarda kullanilmaktadir. Arka cam silecek
sisteminde; cam silme motoru, mekanik baglanti kollari, cam silecek bigagi ve
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lastigi, cam yikama tertibat1 bulunmaktadir. Resim 2.6’da arka cam silecek sistemi
goriilmektedir.

Resim 2.6: Arka cam silecek sistemi

1- Arka cam silme motoru
2- Baglanti civatasi
3- Mekanik baglanti kolu
4- Mafsal

§- Baglanti somunu
6- Pul

7- Silecek bicagi

8- Silecek lastigi

9

1

- Cam yikama fiskiyesi
0- Cam yikama hortumu

3r@T

°

sekil 2.3: Arka cam silecek sisteminin parcalari

Arka cam silecek sisteminin temel elemanlari; cam silme motoru, cam silecek kolu,
bicag ve silecek lastigidir. sekil 2.3’de arka cam silecek sisteminin elemanlari
goriilmektedir.

Sistemin CaliSmasi

Arka cam sileceginin ve pompasinin c¢aliSmasi, sag kumanda kolu vasitasi ile
gercekleStirilir. Kumanda kolu iizerinde, arka cam silecegini devreye sokan halka
somunlu ilave bir anahtar bulunmaktadir. Kumanda kolu, 6n gogiisliige dogru
itildiginde, arka cam yikama pompasinin ve sileceginin ayni1 anda devreye alinmasi
miimkiindiir. Kumanda kolu serbest birakildiginda iSlem sona erer. Arka cam silecek
motoruna, silecegS kumanda eden bir role ve anahtar monte edilmiStir. Pompa, 6n
cam yikama pompasi ile aynidir, iki yollu tiptedir ve On/arka cam fiskiyelerine
yikama s1visini gonderen iki boru i¢in iki baglantis1 vardir. Yikama sivisinin nereye
gonderilecegi, pompanin donme yoniine baglidir. Pompanin donme yonii de
kumanda kolunun konumuna bagli olarak belirlenir. sekil 2.4’de arka cam silecek
sistemi devre Semasi goriilmektedir.

83



{g

Arka Cam
Silecek Motoru
Ctomatik
Af;'ﬁ&,. M Fasilal Arka Cam
Arka Cam Silecek Yikama Pompasi
Rolesi

Q
T L

{1) /Il-i\ j; J

5

Sekil 2.4: Arka cam silecek sistemi devresi

L
.

Arka Cam Silme/Yikama
Kumanda Anahtan

7. IMMOBILIZER (CODE SISTEMG)
Gorevi

Immobilizer, araclarin caliStirma sistemine takilan elektronik bir devredir. Bu
elektronik devrenin bir parcasi arabay:i calistiran kontak anahtari igindedir ve bu
par¢a tamamlanmadan motor ¢alismaz. Bu nedenle, immobilizer olan otomobillerin,
"diiz kontak" ile caliStirilmast miimkiin degildir. Immobilizer sisteminin temel
elemanlar1 Resim 3.1°de goriilmektedir.

Halka bobinli anten

Enerji

‘ 3 i =
=—

Kodlu Anahtar tl!aDnl;(f):n

Elektronik Kontrol Modiilii
Kod

Atesleme Sistemi Modiilii
Resim 3.1: Immobilizer sistemi

Calismasi

Aragta kontak anahtar ¢ikartildiginda, otomatik olarak devreye giren bu sistem ile
hirsizliga karsi ekstra koruma saglanmaktadir. immobilizer sistemin diger ismi Sifre
(code) sistemidir. Bu Sifre sistemi ile elektronik olarak motor bloke edilmektedir.
Kontak anahtar1 silindirine siiriici anahtar1 yerleStirildiginde, siiriicii anahtar1
iizerinde bulunan elektronik kod iireteci, sistemin elektronik kontrol modiiliine,
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kontak anahtar1 {izerinde bulunan halka Seklindeki anten vasitasiyla bir kod gonderir.
Bu kod, dogru olarak algilandiginda ECU, atesleme ve yakit sistemlerini c¢aligtirir.
Aksi durumda, yanlis anahtar veya anahtarsiz bir ¢alistirma denendiginde, ECU bunu
dogru kod olarak algilamayacak ve atesleme-yakit sistemlerini ¢alistirmayacaktir.
sekil 3.1°de Smmobilizer sisteminin ¢aliSmas1 goriilmektedir.

Kod Sifreleyici
|

Kilit silindiri

Direksiyon simidi kilitli

Kontrol Modiilii

%Atesleme Sistemi
Yiikseltici
\ o EeL gYaklt Sistemi
Anahtar ID kod .
dogrulama

sekil 3.1: Immobilizer sisteminin caliSmasi

Parcalan

Sistemin temel parcalart; motor kontrol iinitesi, Sifre kontrol {initesi, Sifre karti, alict
antenli kontak {initesi ve uyar1 lambasidir. sekil 3.2’de sistemin elemanlar1 ve yerleri
goriilmektedir.

immobilizer Uyan Motor Kontrol
Lambasi Unitesi

Kodlu Kontak Anahtar

Sekil 3.2: immobilizer sistemi parcalar
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Motor Kontrol Unitesi

Motor kontrol iinitesi esas Sifreyi (master Sifreyi) igcerdiginden, Sifre sisteminin en
onemli elamanmidir. Kontak anahtar1 MAR konumunda iken motor kontrol {nitesi,
Sifre kontrol iinitesinden Sifreyi ister. sifreyi aldiktan sonra, bunu hafizasinda kayith
bulunan esas Sifre (master Sifre) ile karSilaStirir. Sonug pozitif ise motor kontrol
initesi motorun ¢aliStiritlmasina izin verir. Eger Sifre kontrol {initesinde herhangi bir
ariza var ise motor kontrol {initesi, test cihazi vasitasi ile (veya gaz pedalinin
kullanilmasi ile) acil durumda ¢aliSma prosediiriinii uygulamaya koyabilir.

Araglari, motor kontrol iinitelerinin uygun Sekilde ¢aliSip ¢aliSmadiklarinin kontrol
edilmesi i¢in birbirleri ile degiStirilmeleri kesinlikle yasaktir. Test esnasinda motor
kontrol {initesi degiStirilmeden Once, test edilen elemanin gerg¢ekten arizali
oldugundan emin olunuz. Yeni motor kontrol iinitesi temin edildiginde, kayithi olan
esas Sifre tinitenin tamamen iSe yaramaz hale gelmesine sebep olur.

Sekil 3.2: Immobilizer sistemi iizerinde motor Kontrol iinitesi

Sifre Kontrol Unitesi

Sifre kontrol tinitesi; kontaga yerleStirilmiS olan elektronik anahtari tantyarak (kodlu
alic1 vasitasi ile) gizli Sifreyi gonderir. sifre tanindiktan sonra, motor kontrol iinitesi
motorun caliStirilmasina izin verir. Motor kontrol initesi, gizli Sifreyir 6zel bir
prosediire uygun olarak kayit eder. sifre kontrol iinitesinin esas fonksiyonu, kontaga
yerleStirilen anahtar1 tamimaktir. sifre kontrol iinitesi, motor kontrol {initesi
tarafindan istendiginde, aSagidaki bilgileri gonderir.
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Bunlar;

Motorun ilk galiStirilmasini ve normal olarak ¢aliSmaya devam etmesini
saglayan esas anahtarin Sifresidir.

Motorun ¢aliStirilmasini 6nleyen diagnostik Sifredir. Resim 3.2°de Sifre
kontrol {initesi goriilmektedir.

pilly

Antenli bobin Sifre Kontrol Unitesi Motor Kontrol Unitesi

Kodlu kontak
anahtar

Sifre Karti

sifre kart1 aSagidaki Sifre numaralarini igerir:
Elektronik Sifre; test cihazi veya gaz pedali kullanilarak, motorun acil durumda
caliStirilmasi prosediirii i¢in gereken 5 rakamli Sifre numarasidir.

Mekanik Sifre; eger gerekiyor ise yedek anahtar yapilmasi i¢in gereken kot
numarasidir. Kartin diger tarafinda alarm ve uzaktan kumanda Sifrelerini (password)
belirten etiketlerin yapiStirilmasi igin iki adet boS yer bulunur.

U Uyar1 Lambasi

Sifre sistemi uyar1 lambas1 gosterge tablosu iizerinde yer alir ve Sifre kontrol {initesi
tarafindan kumanda edilir. Kontak anahtart MAR pozisyonuna ¢evrildiginde, uyari
lambas1 aSagidaki durumlardan birini belirtir:

Kisa bir siire gO ,7 sn) yanma ve daha sonra sonme: Anahtar taniniyor,

sistem dogru olarak ¢aliSiyor. ) ) )

Yanip sonme: Enjeksiyon kontrol {initesi ve Sifre sistemine

kaydedilmemiS (sistem boS).

Stirekli yanma: E%fr kontak anahtar1 MAR pozisyonuna cevrildiginde

Byarl lambtat1s1 stirekli olarak yanar ise aSagidaki belirtilen durumlardan
Irl mevcuttur.

0 Anahtar, Sifre elektronik kontrol {initesi tarafindan taninmiyor.

(1 Seri baglant1 yapilmamiS veya enjeksiyon ve Sifre kontrol {initeleri
arasinda baglant1 kurulamiyor.
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(] Anahtarin  yeniden programlanmasi iSlemi dogru olarak
yapilmamiStir.

Arag hareket halinde iken veya ilk ¢aliStirma esnasinda Sifre uyar1 lambasinin gegici
ya da stirekli olarak yanmasi, sistemin kesin olarak arizali oldugu anlamina gelmez.
Ancak belirli durumlarda, aracin bir hirsiz tarafindan kurcalandigi anlamina gelebilir.
Eger bu durum ortaya ¢ikarsa, sistemin uygun Sekilde test edilebilmesi i¢in, aracin
ve motorun durdurulmasi, kontak anahtarmin 6nce stop konumuna ve sonra tekrar
MAR konumuna c¢evrilmesi gereklidir. Bu durumda, Sifre sistemi uyari lambasi
yanmali ve yaklaSik 1 saniye sonra sonmelidir. Eger bu iSlem yapildiktan sonra
uyar1 lambas1 yanmaya devam ediyor ise en az 30 saniye siire ile stop konumunda
beklemeli ve iSlem tekrarlanmalidir. Bu iSlemden sonra da, kontak anahtar1t MAR
konumuna c¢evrildiginde uyari1 lambas1 hala yaniyor ise Sifre sistemi ariza testlerini
yapilmalidir (Resim 3.3).

5:17

it 1
T Y 7

Immaobilizer

Resim 3.3: Immobilizer uyari lambas

Arizalan
Immobilizer sisteminde goriilen arizalar Sunlardir:

Immobilizer kontrol {initeleri arizalanniS olabilir. Bu durumda ara¢ motoru
caliSmayabilir. Diagnostik test ile ariza taramas1 yapilmalidir.

Sifreli uzaktan kumandali anahtardaki verici arizalanniS olabilir. Bu durumda
anahtar degiStirilmeli ve programlama yeniden yapilmalidir.

Kontak anahtar1 gébegi tizerinde bulunan halka antenli bobin arizalanmi$ olabilir.
1 Kontrolleri
Immobilizer sisteminin kontrolleri ncellikle diagnostik test cihazi ile yapilmalidir.

Diagnostik test cihazinda motor kontrol iinitesi, Sifre kontrol iinitesi gibi parcalarda
ar1za olup olmadig tespit edilebilir.
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7.1.  Anahtarlarin Programlanmasi

Anahtarlarin ik Programlanmasi

Bir anahtarin programlanmisolup olmadigini kontrol etmek i¢in, anahtari kontaga
yerleStiriniz ve MAR konumuna ¢eviriniz. Eger Sifre sistemi uyar1 lambas1 sonerse
anahtar programlanmis demektir. Eger 2.5 sn sonra uyar1 lambasi1 hizli bir Sekilde
yanip sonmeye baglarsa sistem hala programlanmamis demektir.

7.2. Programlanmamus Bir Sistemde Anahtarlarin Kaydedilmesi

Programlanmamis (bos) bir sistem, aragta hicbir Sifrenin kaydedilmedigi motor
kontrol iinitesi ve Sifre kontrol {initesinin ayni anda bulunmasi anlamina gelir. Bu
iSleme baSlamadan o6nce, Sifre kontrol iinitesinin gergekten programlanmamis
oldugundan emin olunuz. Arizali veya programlanmami$ bir Sifre kontrol {initesinin
kullanilmasi, motor kontrol iinitesine yanlis Sifrenin kaydedilmesine ve motor
kontrol tnitesinin daha sonra baSka araglar iizerinde kullanilamaz hale gelmesine
sebep olur. Anahtarlarin programlanmasi iSlemi aSagida belirtildigi gibi iki
kademede yapilir.

Elektronik anahtar Sifreleri, Sifre kontrol tinitesine kaydedilir. (A-D adimlar1).
sifre kontrol {initesi, esas Sifrenin motor kontrol linitesine (heniiz programlanmami§
iken) kaydedilmesini saglar ( E adim).

Birinci adim baSar1_ile tamamlandiktan sonra, kontak anahtar1 tekrar MAR
konumuna ¢evrilerek ikinci adim otomatik olarak uygulamaya konulur.

Programlama islemi, kontrol iinitesinin ve tiim baglantilarinin dogru olarak yapildig:
ve sistemin ¢aliSir durumda oldugu test edildikten sonra ({iniversal Sifre devrede ve
dolayisiyla arag korunmuyor) yapilabilir. Universal Sifrenin mevcut olup olmadig
Sifre uyar1 lambasmin yanip sonmesi ile anlaSilabilir. Kontak anahtar1 MAR
konumuna cevrildikten 2.5 sn sonra uyar1 lambas1 1.6 Hz frekansta yanip sonmeye
baSlar. Bu kontrol yapildiktan sonra, programlama iSlemine baSlanabilir.

NOT: Programlama prosediirii, 3 anahtar (esas anahtar da dahil olmak iizere)
icin agiklanmiStir fakat en ¢ok 8 adet olmak iizere, ara¢ ile birlikte verilen tiim
anahtarlar ve ilave anahtarlar igin uygulanabilir. Programlama iSlemi
tamamlandiginda, tiim anahtarlarin motoru g¢aliStirdig1 kontrol edilmelidir eger
anahtarlardan herhangi biri motoru ¢aliStirmaz ise programlama iSlemini tekrar

yapiniz.
Esas anahtar1 kontaga yerleStiriniz. Esas anahtar1 MAR pozisyonuna
ceviriniz ve Sifre sistemi uyar1 lambas1 soner sonmez, anahtari tekrar
stop pozisyonuna ¢eviriniz.
Esas anahtar1 kontaktan c¢ikartiniz ve normal olarak kullanilan
anahtarlardan birini kontaga yerleStiriniz. Anahtart MAR pozisyonuna
ceviriniz. sifre sistemi uyari lambasi soner sOonmez, anahtar1 stop
pozisyonuna g¢eviriniz. Bu iSlemi 10 saniye i¢inde yapiniz.
Anahtar1 kontaktan ¢ikartiniz, normal olarak kullanilan ikinci bir anahtari
kontaga yerleStiriniz. Anahtar1 MAR pozisyonuna ¢eviriniz. sifre sistemi
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uyar1 lambasi sOner sonmez, anahtar1 stop pozisyonuna ceviriniz. Bu
ISlemi 10 saniye iginde yapiniz.

Anahtar1 kontaktan g¢ikartiniz, esas anahtari tekrar kontaga yerleStiriniz.
Anahtar1 MAR pozisyonuna ¢eviriniz. sifre sistemi uyar1 lambasi soner
sonmez anahtar1 tekrar STOP pozisyonuna ¢eviriniz.

sifrenin kaydedildigi anahtarlardan birini kontaga yerleStiriniz ve MAR
pozisyonuna geviriniz. sifre sistemi uyari lambasinin 0.7 saniye sonra
sonmesi gerekir. 2 saniye bekleyiniz. Eger Sifre sistemi uyar: lambasi
sonilik durumda kalirsa Sifre kayit iSlemi baSarili olarak tamamlanmiS ve
esas anahtarin Sifresi enjeksiyon kontrol tinitesine kaydedilmiS demektir.
Eger uyar1 lambasi tekrar yanip sénmeye (1.6 Hz) baSlarsa Sifre kayit
iSlemi dogru olarak yapilmamiS demektir. Eger yapilan iSlem herhangi
bir sebeple baSarisiz olmuS ise anahtar1 en az 2 saniye boyunca MAR
pozisyonunda tutunuz ve daha sonra en az 10 saniye boyunca stop
pozisyonuna getiriniz. SSlemi baSindan itibaren biitiin anahtarlar i¢in

tekrar yapiniz.
o | g@
(

sekil 3.3: Anahtarlarin Sifre kontrol iinitesine kayit edilmesi

Sifre ve Motor Kontrol Uniteleri Arasindaki Baglanti

Sifre ve motor kontrol {initeleri, tek bir kablodan oluSan seri bir baglant1 vasitasi ile
“bilgi aliSveriSinde bulunur”. Seri baglant1 iki yonliidiir. Yani, bilgi sirayla motor
kontrol iinitesinden Sifre kontrol {initesine veya Sifre kontrol {initesinden motor
kontrol iinitesine gider. Kontrol tiniteleri arasindaki bilgi aliSveriSi, aSagida
belirtilen ¢aliSma koSullar ile ilgili olabilir:

Sifrenin dogrulanmasi:

Anahtar MAR konumuna her ¢evrildiginde (marSa basma esnasinda da),
motor kontrol {initesi, motoru ¢aliStirmadan 6nce, Sifre kontrol iinitesinden esas
Sifreyi ister.

Sifrelerin kaydedilmesi:
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Bu safhalar, en azindan kontrol iinitelerinden birinin programlanmami§ olmasi
durumu i¢in gegerlidir.

j ’\ 1. Test Cihaz1 Soketi
2. Motor Kontrol Unitesi

3. SIFRE Kontrol Unitesi

S« B6 |[<—>| IE

sekil 3.4: Seri baglant1 test hattinin ortak kullanim

ASagida belirtilen farkli durumlar s6z konusu olabilir.

A) Motor kontrol {initesi ve Sifre kontrol iinitesi programlanmami$
olabilir.

B) sifre kontrol {initesi programlanmamis ve motor kontrol iinitesi
programlanmamus olabilir.

C) sifre kontrol {initesi programlanmamis ve motor kontrol initesi
programlanmis olabilir. Bunun i¢in anahtarlarin programlanmasi
konusuna bakilabilir.

Seri bagh test hattinin ortak kullanima:

Sifre sisteminin kendine ait test soketi yoktur. Sistemin ¢aliSma kontrolii i¢in, B6
ucu vasitasi ile bagli oldugu motor kontrol {initesinin test edilmesi gereklidir. Test
hatt1, kontrol tiniteleri arasindaki bilgi alig verisinin sonunda kullanilabilir.

Maniiel Ariza Testleri

Kontak anahtart MAR konumunda iken, Sifre sistemi uyar1 lambasi siirekli olarak

yanlﬁlor ise problem asagida belirtilenlerden biri olabilir:
Anantar Sifre sistemi tarafindan taninmiyordur.

Seri hat bagl degildir.

Anahtarlarin yeniden programlanmasi islemi dogru olarak yapilmamustir.

Sistem Programlanmamis ve Anahtar MAR Konumunda:

Sistemin programlanmamis olmasi, aragta iizerine higbir Sifrenin kaydedilmedigi
elektronik kontrol {initesi ve Sifre kontrol {initesinin ayni anda bulunmasi1 demektir.
Ornegin, her iki kontrol {initesinin de degiStirilmesini gerektiren bir iSlemden sonra
olabilir. Bu durumda, kontak anahtar1 MAR konumuna ¢evrildiginde Sifre sistemi
uyar1 lambasi, sekil 3.5’teki Semada da gosterilmiS olan aSagidaki durumlardan
birini belirtmek iizere sinyal verir:
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Sekil 3.5: Sistem programlanmamis ve anahtar MAR konumda

Sifre sistemi uyar1 lambas1 0.7 saniye sure ile yanar ve yaklasik 2 saniye sonra tekrar
yanip sonmeye baglarsa tiim baglantilar dogru olarak yapilmis ve ¢alisir durumdadir,
ara¢ korunmuyordur ve liniversal Sifre aktiftir.

Sifre sistemi uyar1 lambasi 1 kodunda yanip soniiyorsa (1 kez yanip sénme, durma, 1
kez yanip sonme, vb), seri hat bagli degildir veya iki kontrol iinitesi arasinda bilgi
ali§ veriSi yapilamiyordur.

Sifre sistemi uyar1 lambas1 2 kodunda yanip soniiyorsa (2 kez yanip sénme, durma, 2
kez yanip sonme,vb), alici yada verici arizalidir, verici yoktur veya elektronik
enjeksiyon kontrol initesi yanhiS bir Sifre almiStir gibi durumlardan biri s6z
konusudur.

Sifre kontrol iinitesi programlanmami$ ve anahtar MAR konumunda: sifre kontrol
iinitesinin  programlanmadigi ve elektronik enjeksiyon kontrol {initesinin
programlandig1 bir aragta, kontak anahtar1 MAR konumuna gevrildiginde, SIFRE
sistemi uyar1 lambasi sekil 3.6’da gortildiigli gibi siirekli olarak yanarsa, aSagidaki
durumlardan biri s6z konusudur:

Alict arizalidir.
Verici arizalidir.
Verici yoktur.

&
3 RN
“F. 0

ON

o ¥ I i

Sekil 3.6: sifre kontrol iinitesi programlanmS ve anahtar MAR konumunda
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7.4. Diger Test Cihazlar ile Ariza Testleri

Benzin motorlu araglarda, Sifre sisteminin kendine ait test soketi yoktur. Sistem,
enjeksiyon ve ateSleme kontrol iinitesinin test soketini kullanir. Dizel motorlu
araclarda ise Ozel bir test soketi mevcuttur. Her iki durumda da, bu cihazlarin
kullanilmasi ile aSagidakilerin tetkik edilmesi miimkiindiir:

0 Parametre kontrolii

0 Ariza kontrolii

0 Acil ¢caliSma prosediirii

0 Test cihazi kullanarak acil ¢aliStirma

Gaz pedali vasitasi ile acil ¢aliStirma (sadece benzinli araglar igin)

7.5.  Sifre Sistemi Elemanlariin Degistirilmesi ile Tlgili Uyarilar

Sifre sistemi, birbirlerine bagh olan ¢eSitli elemanlardan meydana gelmektedir. Bu
elemanlardan herhangi birisi tizerinde c¢aliSirken veya elemanlari degiStirirken
dikkatli olunmasi gerekir.

Motor kontrol iinitesinin degiStirilmesi:

Araclarin motor kontrol iinitelerinin uygun Sekilde ¢aliSip caliSmadiklarinin kontrol
edilmesi i¢in birbirleriyle degiStirilmeleri kesinlikle yasaktir. Test esnasinda, motor
kontrol {initesi degiStirilmeden Once, test edilen elemanin gergekten arizali
oldugundan emin olunuz. Yeni motor kontrol iinitesi temin edildiginde, kayitli olan
esas Sifre iinitenin diger araclar iizerinde kullanilamaz hale gelmesine sebep olur.

Sifre kontrol iinitesinin degiStirilmesi:

Sifre kontrol tnitesinin degiStirilmesi, elektronik anahtarlarin "programlanmami$
sistemde anahtarlarin  kaydedilmesi" prosediirine uygun olarak yeniden
programlanmasini gerektirir.

Kilit fisegi ve yeni anahtarlarin degiStirilmesi:

Eger kontak tinitesi kilit fiSeginin degiStirilmesi gerekiyor ise vericiyi eski esas
anahtardan sokiiniiz ve yeni anahtara monte ediniz. Daha sonra "programlanmi$
Sifre kontrol iinitesi ve enjeksiyon kontrol {initesine anahtarlarin kaydedilmesi"
prosediiriinii uygulaymiz.

Esas anahtarimn degiStirilmesi:

Eger esas anahtar mevcut degil ise aract caliStirmak icin kullanilacak yeni
anahtarlarin kaydedilebilmesi miimkiin degildir. Eger esas anahtar kayip ise veya
verici arizali/kayip ise aSagida belirtilen elemanlarin degiStirilmesi gereklidir:

Kilit fiSegi ve yeni anahtarlar (Sifre kart1 da dahil olmak {izere).

sifre kontrol {initesi.

Elektronik enjeksiyon kontrol {initesi.

93



Esas anahtarin kullanilmasi1 gereken ilk durumda (kontak iinitesi kilit fiSeginin
arizalanmasi gibi durumlarda) pargalar degiStirilir.

Vericinin degiStirilmesi: Anahtar tizerindeki vericiler kesinlikle kurcalanmamali,
yenilenmemeli veya bir baSka anahtarin vericisi ile degiStirilmemelidir (sadece esas
anahtar ve Kilit fiSegi ile yeni anahtarlarin temini durumu haric).

Arag ile birlikte verilen anahtarlara yeni bir anahtarin ilave edilmesi:

Mevcut anahtarlara yeni anahtar ilavesi, ara¢ ile verilen tiim anahtarlar i¢in yeniden
kayit iSlemi yapilmasini gerektirir. Ciinkii bu iSlem esnasinda kullanilmayan
anahtarlarin Sifreleri hafizadan silinir.

7.6.  Vericinin DegiStirilmesi

Uzaktan kumandali anahtar iizerinde bulunan vericinin degiStirilmesi i¢in aSagidaki
iSlemler uygulanir. Verici ¢ok kiigiik bir eleman oldugundan kirilmamasi veya
kaybolmamasi i¢in azami dikkat ediniz. sekil 3.7°de vericinin degiStirilmesi
goriilmektedir.

Buna gore aSagidaki iSlemler yapilir.
Anahtar tizerindeki araliga kii¢iik bir tornavida yerleStirerek levye gibi kullanilir.

Esas anahtarin ici acilir. Anahtar iki parcadan oluStugu i¢in dikkat edilmelidir.
Vericli, sekil 3.7°de ok ile goriilmektedir.

Eski esas anahtar iizerindeki yuvadan vericiyi ¢ikartmak i¢in kiiciik bir tornavida
veya sivri uclu bir takim kullanilmalidir.

Eski esas anahtarin vericisi, yeni esas anahtar tizerindeki yuvaya yerleStirilir. Verici,
sekil 3.7’de %ﬁs_terlldlgl gibi yerleStirilir ve elektrikli elemana zarar vermemeye
dikkat edilmelidir.

Yeni esas anahtarin her iki yarisi {izerine hafif bir basing uygulayarak, anahtar
kapatilir.

Yukflrlda aciklanan iSlemleri tamamladiktan sonra, yeni anahtar seti i¢in kayit iSlemi
yapilir.

Eger kontak tinitesi kilit fiSegi, esas anahtarin saklandig1 yerden uzak bir yerde hasar

goriirse aSagida a¢iklanan acil ¢aliStirma prosediirii uygulanmalidir:
Hasarli kontak tinitesi kilit fiSegi degiStirilir.

Vericisiz yeni bir esas anahtar (2) kilit fisegine yerleStirilir.

Eski anahtar (1), kilit fisegine yerlestirilmis olan vericisiz yeni esas anahtar ile temas
haline getirilir.

Motloru caliStirmak i¢in; anahtar c¢evrilir ve anahtarlarin tutamaklari temas halinde
tutulur.

Eski esas anahtarin vericisi miimkiin olan en kisa zamanda yeni esas anahtar
tizerindeki yuvaya takilmalidir.
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Sekil 3.8: Esas anahtar ve kilit fiSegi

8. UZAKTAN KUMANDA SISTEMi
Gorevi

Uzaktan kumanda sisteminin gorevi, taSitin merkezi kilit sistemi ile birlikte
caliSarak anahtarsiz olarak ara¢ kapilarinin agilip kapanmasini saglamaktir.

Devre Elemanlar:

Glinlimiizde taSitlarda kullanilan uzaktan kumanda sistemi sekil 4.1°de gortildiigii

gibi aSagidaki pargalardan oluSmaktadir.

(1) Anahtar veya kartli tip bir verici

(2) Kiz1l6tesi veya radyofrekansli bir alict

(3) Arag¢ i¢i merkezi kontrol iinitesine entegre edilmiS merkezi Kilit

modiilii

: (4) Kapilarin, bagaj kapagmin ve yakit deposu kapaginin
mekanizmalarini harekete gegiren aktiiatorler (Kilit motorlar)

e = [TTIA
m @ |

O
|

1

sekil 4.1: Uzaktan kumanda sistemi devre elemanlari
Uzaktan Kumandah Anahtar veya Vericiler

Genel olarak bir merkezi kilit sisteminin tanimlanmasi kullanilan uzaktan
kumandanin tipine baghdir. Resim 4.1°de ¢eSitli uzaktan kumandali verici tipleri

goriilmektedir. Burada:
- (1) Kizilotesi uzaktan kumanda kolaylikla taninabilir. Pil kontrol ikaz
1S181na ek olarak kizilotesi uzaktan kumandanin verici bir diyotu vardir.
(2) dRadyofrekansh uzaktan kumandanin ise sadece pil kontrol ikaz 15181
vardir.
(3) Baz1 yeni model araglarda radyo frekansli bir kart bulunmaktadir.
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N A
Resim 4.1: CeSitli uzaktan kumandal verici tipleri

Uzaktan Kumandali Alicilar1

Uzaktan kumanda sisteminin eski sistemlerinde alici ile kod ¢oziicli birbirlerinden
ayr1 elemanlardir.Alici, bilgiyi kod ¢oziiciiye kablo ile aktariyordu. Yeni sistemlerde
ise dekoder fonksiyonu arag¢ i¢i merkezi kilit modiilii biinyesinde bulunmaktadir.
Alic1 anten ise merkezi kontrol tinitesinin biinyesinde de olabilmektedir. sekil 4.2°de
uzaktan kumanda sisteminin diger pargalar1 goriillmektedir.

Kizilotesi Vericili Kizilétesi
Anahtarlar Alici

;
o0

erkezi Kilit
Z

Kap: Kilit
Motorlar

sekil 4.2: Uzaktan kumanda sistemi alici-verici ve diger elemanlar:

Agcilir mekanizmalar kilitlemek veya kilitlerini agmak i¢in anahtardaki kizilotesi
vericisinin aracin alicisina dogru yonlendirilmesi gerekir.

Sabit kodlu kiziltesi uzaktan kumanda sisteminde, kod ¢oziiciidekinden farkli bir
uzaktan kumanda kodu acilir mekanizmalarin kilitlenmesini veya Kkilitlerinin
acilmasini saglamaz.

Yapisi

DegiSken kodlu kizil6tesi uzaktan kumanda sistemlerinde degiSken kodun olumsuz
yonii harici frekans kariSmalarina karSi1 daha hassasdir. Alman kodun, kod
coziiciideki koda uyumlu olmadiginda uzaktan kumandanin senkronizasyonu
bozulmus demektir. Uzaktan kumanday1 ¢aliSir duruma getirmek i¢in kumandanin
tekrar senkronize edilmesi gerekir.
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Radyo frekansli uzaktan kumandali bir sistemde, kizilotesi uzaktan kumandali
anahtarin aksine, radyo frekansli anahtarin bir verici diyotu yoktur. Radyo frekansh
uzaktan kumandali anahtarla vericiyi alictya dogru yoneltmeden acilir
mekanizmalarin kilitlerinin daha uzun bir mesafeden agilmasi miimkiindiir.

Bazi1 araglarda ise, radyo frekansli uzaktan kumanda bir kart igerisine entegre
edilmiStir. Kartin agilir mekanizmalarin uzaktan ag¢ilmasini ve Kkilitlenmesini
yonetmenin yani sira birka¢ iSlevi daha vardir. Agilir mekanizmalarin kilitlenmesi,
kilitlerin agilmasina benzer Sekilde caliSir ve ayn1 Sekilde kartin butonuna
basilmasini gerektirir.

Kilit agma modunda araca giriS sisteminde oldugu gibi, otomatik kilit agma sistemi
de optik kaptorleri kullanir. Fark, kartin sorgulanmasi aSamasiyla antenlerin
yerlerindedir. Otomatik agma Kkilitlemeli karth sistemde kart, antenler aracilifiyla
kontrol edilir. Araglarin baz1 modelleri i¢in aracin anahtarlariyla birlikte bir kod karti
da verilir. Bu kart, plastik kapli karttan yedek anahtara yapiStirtlmiS basit bir etikete
kadar degiSebilen ¢eSitli Sekillerde olabilir (Resim 4.2).

Resim 4.2: Uzaktan kumanda kod karti

Y40

-
Illﬂlr Ve

——

Kod kartinda acil durum ve bakim prosediirlerinin uygulanmasi sirasinda veya yeni
anahtarlar sipariS edilirken gerekli olacak kodlar bulunur. Bu kod karti, yeni nesil
anahtarlarla veya diger kartlarla birlikte verilmemektedir. Ara¢ anahtarlar1 ve kartlari
kodlanmamiS olarak teslim edilmekte ve daha sonradan araca atanmaktadir.
Otomatik olarak tekrar kilitleme modunda uzaktan kumandanin kazaen kullanilmasi
nedeniyle ara¢ kapilarinin agik kalmasinin oniine gegmek igin belli bir siirenin
sonunda kapilar otomatik olarak tekrar kilitlenir.

Stiper kilitleme adi verilen ve 6zellikle Sngiltere’de kullanilan bir kilitleme sistemi,
i¢ kap1 kollariyla bile kapilarin agilmasini engeller. Aragta siiper kilitleme sisteminin
olmasi halinde, i¢inde birinin mahsur kalmasini 6nlemek i¢in miiSterinin bu konuda
bilgilendirilmesi unutulmamalidir.

Seyir halinde “Otomatik Kilitleme” belli bir hizdan itibaren harekete geger. Bu

sistem seyir halinde ara¢ igindekilerin korunmasimi saglar. Bu sistem miiSteri
tarafindan gegici bir Sekilde devreden ¢ikartilabilir.
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Kontrolleri
Uzaktan kumanda sisteminde aSagidaki kontroller yapilir:

- Gozle kontrol: Sistem elemanlar1, alici, verici, merkezi kilit modiilii
kontrol edilir.

Elektriki kontrolii: Sistem elemanlarinin elektriki baglantilar1 kontrol

edilir. Ommetre ile kopukluk ve diren¢ degerleri okunur. Katalog degeri

ile ommetrede okunan direng degerleri kar§11a$t1r111r.

B Diagnostik kontrol: Sistem diagnostik test cihazi ile kontrol edilir.
Herhangi bir ariza varsa ilgili parca yenisi ile degiStirilir.

9. ALARM SISTEMI

Gorevi

Alarm sistemi, taSitlarda ¢alinmaya, hirsizliga karS1 giivenligi saglayan bir uyari
sistemidir. Alarm sisteminin temel gorevi hacimsel ve g¢evresel olarak taSit
giivenligini saglamaktir. Glinlimiizde alarm sistemi taSitlarda standart olarak
bulunmaktadir. Ara¢ herhangi fiziksel bir darbe veya zorlamaya maruz kaldiginda
devreye girmektedir. Resim 5.1°de alarm sistemli bir taSit goriilmektedir.

Resim 5.1: Arac alarm sistemi

Ozellikleri

Araci, hirsizlardan ve giivensiz etkenlerden korumak icin kullanilan uygulamalar
arasinda baston kilit, direksiyon kilidi, gizli kontak ve alarm sistemi bulunmaktadir.
Bu giivenlik uygulamalar igerisinde en ¢ok tercih edileni alarm sistemidir.
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Alarm sisteminin etkili bir Sekilde ¢aliSabilmesi i¢in aSagida belirtilen

ozelliklere sahip olmasi gerekmektedir.

- Kapilarin, kaputun ve bagaj kapaginin kontrolii
Radyonun ¢alinmasina karS1 koruma
Kilit silindirleri ile alarm sisteminin devreye girmesi
Sesli veya gorsel iSlev gostergesi
Elektrik ve elektronik devreler i¢in otomatik test olanagi

O

|-

5.3. Parcalari

Glinlimiiz araglarinda kullanilan alarm sisteminin pargalart sekil 5.1°de

gérﬁlmektedir.
Alarm kontrol modiilii (beyin)
Tavan lambasi i¢inde yer alan radyo frekansinda ¢aliSan bir alici
Uzaktan kumandali verici (Sifreli anahtar)
Sensorler
. Kapi/motor kaputu/bagaj kaputu anahtarlari (switch)
. Alarm hoparlorii
Acil durum anahtari

g
O
O
O

ALICILI
TAVAN LAMBASI pasiNG
MIKROFON SENSORU
SENSORU
ALARM BAGLANTI
MODULU OUNITESI
(BEYIN) <

ALARM _
HOPARLORU

VERICI
% FARLAR

sekil 5.1: Alarm sistemi parc¢alari

Alarm Kontrol Modiilii

Alarm kontrol modiilii, sistemin ana elemanidir. ASagidaki parcalarin
durumlarin1 gézlemler ve iSleme tabi tutar. Bunlar:

(1 BeSinci kap1 anahtari
Motor kaputu anahtari
Kapilarin durumlari
Hacimsel sensorler
Kontak anahtar1

(I I R B
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Alarm kontrol modiilii, motor bdlmesi i¢inde On tarafta yer alan bir sireni de ihtiva
eder. Sirenler, degiSik tilkeler i¢in degiSik Sekillerde programlandigindan farkli
Sekillerde ¢aliSir. Sistemin devre diS1 birakilmasi igin kullanilan acil durum anahtari,
kontrol {initesinin tizerinde yer alir ve anahtara kolay ve cabuk bir Sekilde
ulaSilabilir. LED, 6n g6giisliigiin orta kisminda, sis lambasi, arka cam rezistansi gibi
kumanda diigmelerinin bulundugu boliimde yer alir ve sistemin ¢aliSma durumu ile
birlikte arizalar1 gosterir.

Uzaktan Kumandalh Verici

Verici; bir baski devre ile radyo frekansinda ¢aliSan bir verici tiniteden oluSur ve pil
ile ¢aliSir. Kumanda butonuna her basildiginda, uzaktan kumanda tinitesi yaklaSik
10 metre menzilde radyo frekansi olarak bir Sifre gonderir. Tim kilitlerin
kapatilmasi-agilmasi, direksiyonun Kilitlenmesi ve motorun ¢aliStirilmasi, Sifre
sisteminin ¢aliStirilmasi fonksiyonlarini yerine getirir. Uzaktan kumandali anahtarin
lastik muhafazasi tarafindan korunan verici, bir Sifre numarasi igerir ve bu Sifreyi
elektronik kontrol modiiliine génderilir.

Hacimsel Sensorler

Hacimsel sensorler, ilave gozetim yapilmasini saglar ve arag igine herhangi bir
varligin girip girmedigini kontrol eder. Bu sensorler kapi yanlarinda, tavanda ve
farlarin igerisinde yer alir. Sensorlerden biri verici, digeri ise alict gorevi yapar.

Acil Durum Anahtari

Acil durum anahtari; sistemde ariza olmasi gibi durumlarda, sistemin elektrik
beslemesinin kesilmesini saglar. Sistemin kapatilmasi igin acil durum anahtari
cevrildiginde (OFF konumu), kontrol iinitesi alarmin kapatildigini belirten bir sinyal
verir ve alarm devre diSi1 birakilir. Sistemin ac¢ilmasinda ise acil durum anahtari
cevrildiginde (ON konumu), kontrol iinitesi alarmin ac¢ildigim1 belirtmek icin
herhangi bir sinyal vermeden sessiz kalir ve alarm devreye alinir.

Calismasi

Alarm sistemi, uzaktan kumanda veya kilit sistemi ile devreye sokulabilir. Sistemin
devreye girme komutu uzaktan kumandadan gonderilen sinyalle verilmiS ise (radyo
frekans1 veya kizilotesi) alici, aldig bu sinyali bir elektrik sinyaline doniiStiiriir (kare
dalga) ve sistem beynine iletir.

Sistem beyni aldigr bu bilgi ile kapilarin, 6n kaputun ve bagaj kapaginin kilit
mekanizmalarin1 ¢aliStirarak gerekli kilitleme iSlemini saglar. Sonug olarak modiil,
bu kilitleme iSlemlerinden sonra alarm sistemini devreye sokar. Devreye sokma
iSlemi yaklaSik 20 saniye siirer.

Sistem caliSiyor iken kapilardan birisi, kaput veya bagaj kapag1 agilmaya zorlanirsa
(yetki diS1), modiil alarm hoparloriine sinyal gondererek sesli uyariyr baSlatir.
Radyo-CD enerji terminali ¢ikarildiginda veya kontak agildiginda, bu sesli uyarmin
yaninda 30 saniye siire ile kornanin ¢almasini ve 5 dakika siire ile far ve sinyallerin
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fasilali Sekilde yanmasini saglar. Alarm sisteminin ¢eSidine gore caliSmasinda bazi
farkliliklar bulunmaktadir.

5.5. Alarm Sisteminin Programlanmasi ve Test Edilmesi

Arag¢ imalat hattindan ayrildiginda alici iiniversal Sifreye sahip oldugundan orijinal
olarak takilan alarm sisteminin programlanmasi gereklidir. Aracin test edilmesi ve
fabrika i¢inde hareket edebilmesi igin, buna {iniversal bir verici ile kumanda edilir.
Bu sebeple teslimattan dnce alicinin arag ile birlikte verilen vericilerin Sifresine gore
programlanmasi gereklidir. Alarmin uyar1 Sekilleri, aracin satildigr tlkedeki
kanunlara gore degiStirilebilir. Bu nedenle alarm sisteminin aSagida agiklanan
Sekilde bir “iilke kodu™ girilerek programlanmasi gereklidir. Sistem sinirsiz sayida
uzaktan kumanda kodunu tantyabilir, fakat sadece 8 tanesi kaydedilir (Dokuzuncu
Sifre kaydedildiginde birinci Sifre silinir.) Ski tiirlii programlama vardir. Bunlar;

O sifre girmeden once, hafiza “agik” iken yapilan programlama,

o sifre girdikten sonra, hafiza “kapali” iken yapilan programlamadir.

Programlama iSleminin hizli ve dogru bir Sekilde yapilmasi 6nemli

oldugundan dolayz,
iSlemin iki kiSi tarafindan yapilmasi tavsiye edilir. Ski KiSiden biri talimatlar
okurken digeri bunlar1 dikkatle yerine getirebilir. Programlama esnasinda verici ve
alic1 arasindaki mesafenin yaklaSik 30-40 cm olmasi tavsiye edilir.

Vericiye kayit yapilmasi:

Alarm uzaktan kumanda kullanilarak devre di$1 birakilmalidir (uyar1 LED’i soniik),
kontak anahtar1 STOP konumunda veya c¢ikartilmi§ olmalidir, kontrol iinitesi
iizerindeki acil durum anahtar1t ON konumunda olmalidir. Bu programlama sistemini
kullanarak istenilen sayida uzaktan kumanda Sifresi tanimlanabilir. Fakat sadece son
8 tanesi hafizaya kaydedilir.

5 a
= @L“ e 1. Verici LED
= e 2. Sifre ( password )
{@_‘@o 3. Verici lizerindeki kumanda butonu
2 4. Tavan lambasi lizerindeki LED
PRERSE 1 5. Programlama Butonu

sekil 5.2: Vericiye kayit yapilmasi iSlemi
(1 Tavan lambasi (alic1) iizerindeki (5) butona basili tutunuz. Butonun

yanindaki LED (4) yanip sonmelidir,
[0 Uzaktan kumanda tizerindeki (3) butonuna basiniz,

[l Uzaktan kumanda {iizerindeki (4) LED siirekli olarak yanmaya
baSladiginda, (3) butonu serbest birakiniz;

[0 SSlem tamamlandiginda tavan lambasi iizerindeki (5) butonu
serbest birakiniz (sekil 5.2).
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Ulke Kodunun Programlanmasi

Programlama iSlemi yukarida agiklanan Sekilde tamamlandiktan sonra, tavan
lambasi tizerindeki alict butonunun serbest birakilmasini takip eden 15 saniye icinde,
sistemin c¢aliSacag iilkenin kodunun girilmesi miimkiin olur. Skinci vericiden
itibaren, bu iSlem 3 saniye i¢inde yapilabilir. Bu durum alict butonuna hizli bir
Sekilde birkag kez basildiginda gergekleSir.

Hafizanin Kapatilmasi

Sstenmeyen KiSilerin kendi Sifrelerini girmelerini engellemek igin, hafiza
koruma altina alinmali yani kapatilmahdir. Alarm sistemi 128 kez
kapatilip/agildiktan sonra bu iSlem otomatik olarak gercekleSir. Eger miiSteri isterse
Sifre girilerek de (hafizayr elle kapatarak) bu iSlem yapilabilir. Sisteme 128
kapatma/agma komutu vermeden dnce yeni bir aracin miiSteriye tesliminden dnce ve
miiSteriye verilen tiim uzaktan kumandalarin Sifreleri kaydedildikten sonra verici

plakasi iizerinde yer alan 4 rakaml1 Sifre girilerek hafiza kapatilabilir.
Sistemin Kendi Kendini Testi

Sistem devreye alindiginda; uyart LED’i 4 Hz frekansta yanip sonerken
otomatik bir test programi uygulanir. Eger sistemde herhangi bir ariza mevcut ise,
LED bu durumu Tablo 5.1°de gosterilen Sekillerde bildirir.

YANIP SONME MODU ANLAMI

2.5 saniye boyunca 8 Hz frekansta yanip Kap1/motor kaputu/bagaj kaputu agik

sonme veya anahtar (switch) arizali
Voliimetrik (hacimsel) sensorler

2.5 saniye boyunca siirekli yanma arizali

Tablo 5.1: Otomatik kendi kendine test sonug¢lari

Eger kapilardan biri, motor kaputu veya bagaj kaputu acik kalirsa ya da hacimsel
sensorde herhangi bir ariza tespit edilirse ilgili sensor denetim yapmaz ve alarmin
devreye alinmasindan yaklaSik 1 saniye sonra bir bip sesi duyulur. Sistem devreden
cikartildigi anda, hangi sensoriin denetim esnasinda alarm durumuna girilmesine
sebep oldugunu gostermek i¢in uyart LED’1 yanip soner.

Alarm sebepleri 1,5 saniye ara ile bildirilir. Eger uyar1 LED’i herhangi bir ariza
durumunu gosteriyorsa kullanici, aracini yetkili servise gotlirmelidir. Arag
tizerindeki bakim iSleri esnasinda veya sirenin ¢aliSmasina sebep olan bir ariza
durumunda, kontrol lnitesi tizerindeki anahtar ON konumundan OFF konumuna
cevrilerek siren kapatilmalidir. Arag¢ iizerinde monte edilen her bir alarm sistemi
elemaninin sistemin ayrilmaz bir pargasi haline geldigi unutulmamalidir. Bu sebeple,
bu pargalar modeli ayni bile olsa baSka araclar iizerine takilmamalidir veya bu
araglar lizerinde test edilmemelidir.
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Alarm Kumanda Mekanizmasinin Fonksiyonlari
- Alarm Sisteminin Kapatilmasi

Verici piller bittiginde veya alarm sistemi arizalandiginda, kontrol iinitesi lizerinde
yer alan acil durum anahtar1 kullanilarak (OFF konumu) sistemin devre diSi
birakilmasi miimkiindiir. Ara¢ sahibine teslim edildiginde, kontrol iinitesi acil durum
anahtarinin ON konumunda oldugunu kontrol ediniz. Aracin uzun siire (3 haftadan
daha fazla bir siire) kullanilmamasi durumunda, acil durum anahtarmi OFF
konumuna ¢eviriniz.

Denetim Durumu

Denetim durumunda, uyar1t LED’1 0,8 Hz frekansta yanip soner. Bu durumda,
alarm sistemi aSagidakileri gézlemler;

(1 Kapilar, besinci kap1 ve motor kaputu

(1 Akt baglantilarinin sokiilmesi veya kablolarin kesilmesi

(1 Kontak anahtarinin istenmeyen kiSiler tarafindan yerine takilmasi
(1 Yolcu kabini i¢inde hareketler (hacimsel koruma)

Alarm Durumu

Denetim sensorlerinden herhangi biri anormal bir durumu tespit ettiginde,
sistem alarm durumuna girer. Alarm durumu oluStugunda siren 26 saniye siire ile en
cok lic kez calar (eger alarm sebebi devam ediyor ise) ve sinyal lambalar1 4 ila 7
dakika siire ile yanar (izin verilen iilkelerde).

Alarm durumundan aSagidaki Sekillerde ¢ikilabilir:

(1 Uzaktan kumandanin iizerindeki butona basilarak
(1 Acil durum anahtar1 vasitasi ile (alarm devrede — denetim Sartlar
kontrol tlinitesinde kayith kalir).

Hacimsel Koruma Fonksiyonunun Devre D1S1 Birakilmasi

Alarm sistemi devreye alinmadan once, hacimsel koruma fonksiyonu iki
Sekilde devre diS1 birakilabilir:

(1 Kontak MAR pozisyonunda iken, alic1 iizerindeki butona kisa bir
Sekilde (0.5 saniye) basiniz ve daha sonra en ¢ok 8 saniye iginde
kontak anahtarini STOP pozisyonuna g¢eviriniz.

(1 Kontak anahtar1t MAR pozisyonunda iken baSlayarak anahtari hizli
bir Sekilde STOP pozisyonuna, daha sonra MAR pozisyonuna ve
tekrar
STOP pozisyonuna ¢eviriniz.

Hacimsel koruma fonksiyonunun devre di$1 kaldigi, uyar1t LED’inin 2 saniye siire ile
yanmasindan anlaSilir. Bu iSlemden sonra; hacimsel koruma fonksiyonunu devre
diS1 birakmadan, anahtar1 en ¢ok 30 saniye icinde MAR pozisyonuna g¢evirmek
miimkiindiir. Bu Sekilde, 6rnegin elektrik kumandali camlar acik kalmi§ ise camlarin
kapatilmas1 miimkiin olur.
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Alarm Sisteminin Siren Devre Dis1 Birakilarak Devreye Alinmasi

Uzaktan kumanda butonuna 4 saniye basilip sirenin devre diS1 kalmasi saglanarak
alarm devreye alinabilir. Alarmin bu Sekilde devreye alinmasinin ardindan goriilen
akustik/gorsel sinyallerden (daha once agiklanan) sonra, hizli bir Sekilde duyulan 5
bip sesi sirenin devre diS1 birakildigini belirtir.

- Uzaktan Kumanda Pilinin Bittiginin Belirtilmesi

Bu durum, uzaktan kumanda butonuna her basildiginda uzaktan kumanda tizerindeki
ledin her 200 milisaniyede bir yanip sonmesi ile belirtilir. Bu uyar1 alindiktan sonra,
pillerin miimkiin olan en kisa zamanda degiStirilmesi gereklidir. LED, en ¢ok 2
dakika boyunca yanarak da pillerin bittigini belirtir.

Arizalan

Alarm siteminde oluSan arizalar Sunlardir:
Uzaktan kumandali anahtarin (vericinin) arizalanmasi
Alarm konrol modiilii (beyin) arizalanmasi
Radyo frekansinda ¢aliSan alicinin arizalanmasi
Sisteme ait sensorlerin arizalanmasi

B Kap, kaput, bagaj kaputu anahtarlarinin arizalanmasi

Yukarida belirtilen arizalar goriildiigiinde ilgili parca yenisi ile
degiStirilmelidir.
Kontrolleri

Motor kaputu agilarak ve kontak anahtar1t MAR pozisyonundan STOP pozisyonuna
cevrilerek maniiel ariza kontrollerinin yapilmast miimkiindiir. 15 saniye ig¢inde;
motor kaputunun (A) butonuna 10 saniyelik bir siirede 7 kez hizli bir Sekilde basiniz.
5 “bip” sesi manuel ariza testleri prosediiriiniin baSladigimi bildirir. 10 saniye sonra,
sinyal lambalar1 bir kez yanip soner. Sistem bu modda iken, kontrol iinitesine bagh
olan hacimsel sensorler iizerinde otomatik test iSlemi gercekleStirilir. Eger test
sonucu pozitif ise, sinyal lambalar1 yanip soner ve ayni anda siren 3 kez calar.

Sekil 5.3: Manuel ariza testi
[k safhadan sonra, anahtarlarin durumu her degiStiginde, sinyal lambalar1 kisa bir

Sekilde yanip soner ve bir bip sesi duyulur. Ayrica, 6n gégsiin orta kisminda yer alan
LED de yanip soner.
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Kontak anahtar1i MAR konumuna c¢evrildiginde, siren kisa bir Sekilde (500 mili
saniye) calar ve sinyal lambalar1 yanip soner(2.5 saniye). Bu son iSlem sistemin
manuel test modundan ¢ikmasini saglar. manuel ariza testleri prosediirii, 30 saniye
boyunca higbir iSlem yapilmamasi ile de sona erdirilebilir. Bu moddan ¢ikildigi,
sinyal lambalarinin 2,5 saniye boyunca yanmasindan ve bir bip sesi duyulmasindan
anlaSilir.

10. AIRBAGLER (HAVA YASTIKLARI)

Airbag (hava yastig1), otomobillerde ¢arpiSma sirasinda igerisine hava veya gaz
dolarak SiSmesi ile siiriicii ve yolcular1 darbelerden koruyan 6nemli bir giivenlik
sistemidir.

Resim 6.1: Airbagler

Airbag sistemi 1950’li yillarda gelistirilmeye baSlanmiStir. Ik ¢alismalarda
sikistirilmis veya 1sitilmis hava, sikistirilmis azot, freon ve karbon dioksit gibi gazlar
kullanilmistir. Ancak, gerekli miktardaki gazin temini, araca montaj edilmesi ve
kiSilerin giivenligin saglanabilmesi i¢in olduk¢a biiyikk ve karmagik sistemlere
ithtiya¢ duyulmustur.

Otomobil hava yastiklar igin sikistirilmis oksijen kullanilan ilk patent, John Hetrick
tarafindan Agustos—1953 yilinda alinmiStir. Sonraki yillarda, ilerleyen teknolojilerle
paralel olarak arastirmalar devam etmis ve 1968°de John Pietz adinda bir kimyaci
sodyum azid (NaN3) ve bir metalik oksit kariSimi kullanarak sikistirilmis gaz yerine
kat1 ve sikistirllmig kapsiller kullanilmistir. Bu kati kapsiil karigimi yastiklarin
SiSmesi i¢in yeterli miktarda azot gazi agiga ¢ikarmaktadir. KariSimdaki sodyum
azid ¢ok zehirli bir kat1 madde oldugundan, hava yastig1 sistemi i¢inde, sizdirmazlig
cok yiiksek olan ¢elik veya aliiminyum muhafazalar gelistirilmistir. Resim 6.1°de
giiniimiiz modern araglarinda kullanilan ¢ok sayida airbag goriilmektedir.
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10.1. Gorevi

Airbag sisteminin temel gorevi, kaza sirasinda siiriicii ve yolcularin bedenlerini
darbelerden, parca saplanmalarindan ve diger zarar verici etkilerden korumaktir.
Aracin seyri sirasinda meydana gelebilecek ani bir kaza (¢arpiSma, takla atma,
savrulma) ara¢ icerisindeki insanlarin biiylik tonajli kuvvetlerle karsi karsiya
gelmesine sebep olacaktir. Bu durumda insan sagligi tehlikeye girmekte ve hatta
Oliimciil yaralanmalara yol agabilmektedir. Bu nedenle hava yastiklar1 carpiSma
esnasinda SiSerek insanlar1 bu 6liimciil darbelerden korumaktadir. Aracin oniinden
veya yan tarafindan gelebilecek darbe etkileri airbagler sayesinde absorbe
edilmektedir. Bunun yaninda perde hava yastiklari da SiSerek cam ve diger
parcalarin siiriicli ve yolculara batmasini engellemektedir.

10.2. Yapisi ve Calismasi

Airbagler, emniyet kemerine ek olarak tasarlanmi$ bir sistemdir; bu nedenle SRS adi
verilmiStir. SRS; emniyet kemeri ve hava yastiginin birlikte ¢alistigi ek giivenlik
sistemidir.

Airbag, belli bir hizin iizerindeki (genellikle 20-25 km/s) carpismalarda devreye
girecek Sekilde ayarlanir; 6rnegin 10 km/s hizla gergekleSen bir ¢arpiSmada hava
yastigi ¢aliSmaz ciinkii bu hizdaki bir carpiSmada hava yastig1 gerektirecek bir
tehlike s6z konusu olmayip emniyet kemeri yeterli korumay1 saglayabilir.

Bir airbag sisteminin yapisina bakildiginda ii¢ Onemli kisimdan oluStugu

goriilmektedir.
Snce naylon yastik
Darbe sensorleri
siSirme {initesi (modiilii)

Arabanin 6niindeki darbe sensorii belli bir seviyenin iistiindeki carpmalarda, sodyum
azidin bulundugu tiipe bir elektrik sinyali gonderir. Burada ¢ok kiigiik bir kivileim
oluSur ve bunun yarattig1 1sidan da sodyum azid ¢oziliir, agiga ¢ikan nitrojen (azot)
hava yastigina dolarak yastiklar1 SiSirir. Buradaki darbe sensoriiniin ¢arpmayi
algilamasi ile yastigin SiSmesi arasinda gegen zaman sadece 30 milisaniyedir. siSme
iSleminden bir saniye sonra yastik {izerindeki 6zel delikler vasitasi ile kendine
kendine sonerek kazazedeye baski yapmayi engeller. sekil 6.1’de hava yastiginin
caliSmasi1 goriilmektedir.
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yastigi N

sisirici (kimyasal

maddeler) -} darbe L %o00, azot |
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DARBE

darbe
algilayici
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Hava yastiginin yapisi ve ¢alismasi

10.3. Siiriicii Hava Yastig

Stirtici hava yastigr direksiyon simidinin hemen altinda bulunur. Giiniimiizde
iiretilen biitlin araglarda siiriicii hava yastig1 standart olarak bulunmaktadir. Siirticii
hava yasti81 linitesinin resmi ve yapisi sekil 6.2°de goriilmektedir.

Sisirme Moduilii

Kontrol {initesi  Sisirici Kontrol {initesi Sisirici

Darbe Sensorii

Yastik

sekil 6.2: Siiriicii hava yastiginin yapisi, cahiSmasi ve ceSitli
resimleri
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10.4. Yolcu Hava Yastid

1- Sisirme Unitesi
2-Yastik

3- Muhafaza

4- Kapak

Resim 6.3: Yolcu hava yastig1

Yolcu hava yasti§i, On tarafta torpido goziiniin hemen {ist tarafinda bulunur.
Dikdortgen kutu Seklinde olan yolcu hava yastiginin yapist ve resimleri Resim 6.3°te
goriilmektedir.

10.5. Diger Hava Yastiklar

Glinlimiizde araglarda ¢ok sayida hava yastigi kullanilmaktadir. Bunlar, yan darbe
hava yastiklari, SiSebilen diz yastigi, perde hava yastiklari olarak siralanabilir. Resim
6.4’te aracta bulunan diger hava yastiklar1 goriilmektedir.

‘Striici a
> p ; -
L

A

©nlYoleult a\@\ﬂ\!z:ti

S

Resim 6.4: Diger hava yastiklar:

Parcalan

Temel bir airbag sistemi aSagidaki parcalardan oluSur.
] . oo qee
. Airbag modiilu
. Darbe sensorii
Airbag kontol {initesi
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10.6. Airbag Modiilii
Airbag modiilli, hava yastig1 sisteminin temel parcasidir. Yastik, SiSirme tertibati,
ateSleyici ve kat1 gaz kapsiilleri bu parcanin igerisinde bulunur. Resim 6.5’te hava

yast1g1 modiilii goriilmektedir.

Sisirme Tertibati

pallleril

Resim 6.5: Airbag (Havayastig1) modiilii

Darbe Sensorii

Yiiksek bir hizda seyir halinde iken ani frenleme veya kaza sirasinda darbeyi
algilayarak hava yastig1 modiiliinii ¢aliStiran pargadir. Resim 6.6’da darbe sensorii

goriilmektedir.

Resim 6.6: Darbe sensorii

Ariza ve Belirtileri

Airbai sisteminde goriilen arizalar Sunlardir:
- irbag modiiliniin arizalanmasi

Darbe sensoriiniin arizalanmasi

Airbag kontrol {initesinin arizalanmasi

Yukarida belirtilen arizalar diagnostik test cihazinda goriildiiglinde ilgili parca
sokiilerek yenisi ile degiStirilmelidir.

O
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11. EMNIYET KEMERLERI
Gorevi
Emniyet kemeri, siiriici ve yolculart bulunduklar1 koltuga sabitleyerek oluSabilecek
ciddi yaralanmalara karSi1 koruyan bir gilivenlik onlemidir. Emniyet kemerinin

gorevi, durdurma giiciinii viicudunuzun en dayanikli bolgelerine dengeli bir Sekilde
yaymaktir. Resim 7.1°de emniyet kemeri goriilmektedir.

Kemeri

Resim 7.1: Emniyet kemeri

Cesitleri

Emniyet kemerinin farkli arag tiirlerine gore ¢eSitleri bulunmaktadir. Bunlar;
Uc¢ noktadan tespitli capraz emniyet kemeri:

Otomobil, minibiis, kamyonet, otobiis ve kamyon gibi araclarin siiriici ve 6n yolcu
koltuklarinda kullanilir. Siiriicii veya 6n koltuktaki yolcunun viicudunu hem yatay
hem de c¢apraz kuSaklarla koruma altina alir. Giiniimiizde araglarda en ¢ok kullanilan
emniyet kemeri ¢eSididir. sekil 7.1°de ii¢ noktadan tespitli ¢apraz emniyet kemeri
goriilmektedir.

Sekil 7.1: U¢ noktadan tespitli capraz emniyet kemeri
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iki noktadan tespitli emniyet kemeri:

Tek kucak kemeri olarak da adlandirilan bu emniyet kemeri, genellikle otomobillerin
arka koltuklarinda, otobiis ve minibiis gibi araglarin yolcu koltuklarinda kullanilir.
Yolculart bulundugu koltuga sabitleme gorevini gergekleStirir. sekil 7.2°de iki
noktadan tespitli emniyet kemeri goriilmektedir.

2. 1ki noktadan tespitli emniyet kemeri

Tek capraz kuSakh emniyet kemeri:

Iki noktadan capraz bir kusakla viicudu koruma altina alan emniyet kemeridir. Tek
kucak kemerine gore daha iyi bir sabitleme saglar. Sekil 7.3’te tek ¢apraz kuSakli
emniyet kemeri goriilmektedir.

Sekil 7.3: Tek capraz kuSakh emniyet kemeri
Yapisi ve CaliSmasi

Tipik bir emniyet kemeri sistemi, dokuma bir kemer ve kaza aninda kilitlenen bir
mekanizmadan oluSmaktadir (Resim 7.2).
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EMNIYET KEMERI

Kilitleme
PY  Kancasi

MEKANIZMA

Resim 7.2: Emniyet kemerinin yapisi

Mekanizma i¢inde dokuma kemerin sarili oldugu bir makara bulunur. Mekanizma
icindeki yay, kemerin sarildig1 makaraya dongiisel bir kuvvet uygular.

Emniyet kemeri kayi1S1 diSar1 dogru ¢ekildiginde, makara saat yoniiniin tersine doner
ve bu hareket merkez noktasindan makaraya monte edilmi$ sarmal yayin da ayni
yone donmesini saglar. Dondiik¢e gerilen yay, makarayr saat yoniine donmeye
zorlayan kuvveti oluSturur. Bu kuvvet, emniyet kemeri kayiSin1 siirekli olarak
mekanizmanin igine dogru ¢eker. Makaralar hem kemerin dolanmasini engeller hem
de her seferinde eski haline donmesini saglar. Kemeri serbest biraktiginizda gerilmi$
sarmal yay makaray1 saat yoniine dondiirerek kemeri mekanizmanin igine sarar. sekil
7.4’te emniyet kemeri mekanizmasinin yapisi goriilmektedir.

Kemer

Makara

sekil 7.4: Emniyet kemeri mekanizmasi

Mekanizmada bulunan kilitleme 6zelligi, kaza esnasinda makaralarin donmesini ve
emniyet kemerinin gevSemesini engeller. Giiniimiizde kullanilan iki farkli kilitleme
sistemi vardir.

Arag hareketine gore calisan kilitleme sistemi:

Sekil 7.5’te ara¢ hareketine gore caliSan kilitleme sistemi goriilmektedir. Bu
mekanizmada merkezi iSletim eleman1 agirlikli bir sarkagtir. Aracin ani duruSlarinda
emniyet kemeri mekanizmasini kilitleyen sarkacin agirligi aragtan bagimsiz olarak
ileri dogru olan hareketini siirdiiriir. Sarkacin diger ucunda bulunan mandal,
makaradaki diSlilerin arasina girerek mekanizmanin kilitlenmesini saglar. Kemer
serbest birakildiginda mekanizmadaki sarmal yay makarayr saat yoniinde dondiiriir
ve kilit agilir.
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Sekil 7.5: Arag hareketine gore cahSan Kilitleme sistemi
Emniyet kemerlerinin hareketine gore ¢caliSan kilitleme sistemi:

Adgirhk

Ikinci tiir kilit sistemlerinde, herhangi bir giic emniyet kemerini aniden cektiginde
mekanizmadaki makara kilitlenir. Kilit sistemini devreye sokan etki, makaranin
doniis hizyla ilgilidir. sekil 7.6’daki Semada emniyet kemerinin hareketine gore
calisan kilit sisteminin ¢caliSma prensibini gorebilirsiniz.

Sistemin temel unsuru merkezka¢ kuvvetiyle caliSan bir kavrama o6zelligidir.
Kemerin aniden ¢ekilmesi halinde i¢ makara hizla donmeye baSlar. Dénme sonucu
ortaya ¢ikan merkezka¢ kuvveti makaradaki kilit kolunun diSar1 dogru agilmasini
saglar. Disar1 dogru acilan kol, kilit sistemini yuvasina oturtur ve makarayi kilitler.

—< Kilit sistemi

Sekil 7.6: Emniyet kemerinin hareketine gore caliSan kilitleme sistemi
Aktif Gergili Emniyet Kemeri

Aktif (6n) gergi fikri, kaza sirasinda emniyet kemerindeki gevSekligi alarak yolcu
hareket etmeye baSlamadan once fazladan oluSmuS boSlugu yok etmek amaciyla
ortaya ¢cikmiStir.

Klasik emniyet kemerlerindeki kilit sistemi, kusagin uzamasimi engeller. Oysa 6n
gergili sistemlerde kaza aninda dokuma kusak mekanizmanin i¢ine dogru toplanir.
On gergi kemer sistemleri siiriicii ve yolcularin kaza sirasinda olabilecekleri en
giivenli pozisyonu almalarmna yardim eder. On gergi sistemi, klasik emniyet kemeri
kilit sistemleriyle birlikte ¢aliSir. Daha ¢ok yeni nesil araglarda kullanilan 6n gergili
emniyet kemerleri kendi aralarinda da farkliliklar gosterir. Bazi sistemlerde
makaranin bulundugu mekanizma biitiiniiyle geriye dogru cekilerek kemerdeki
bolluk alinir. Genellikle 6n gergi sistemini, hava yastiklarin1 devreye sokan merkezi
islemci harekete gegirir. Elektronik veya mekanik hareket algilayicilart ani bir
yavaslama veya darbeyle Karsilasildiginda yanit verecek bigimde tasarlanmislardir.
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Darbe uyarisim1 algilayan merkezi islemci 6n gergi sistemini ve ardindan hava

yastiklarin1 devreye sokar.
|

Sekil 7.7: Aktif gergili emniyet kemerinin caliSma prensibi

Bazi 6n gergi sistemlerinde elektrik motorlar1 ve sarmal bobinler kullanilmaktadir.
En ¢ok kullanilan sistemse gazla ¢aliSan ateSleme sistemidir. sekil 7.7°de gazli
sisteminin ortak ¢aliSma prensibi goriilmektedir. Gaz alev alinca ortaya ¢ikan basing
pistonu yukar1 iter ve piston diSlileri, emniyet kemerinin sarili oldugu makaray1
cevirir. AteSlemeli 6n gergi sistemlerinin temel iSletim unsuru i¢i yanici bir gazla
dolu olan bir ateSleme odasidir. Bu odanin iginde aracin merkezi iSlemcisine bagh
bir ateSleme {initesi bulunan daha kii¢iik bir boliim bulunur. Hareket algilayicilardan
gelen uyariyla merkezi iSlemci hemen 6n gergi sistemindeki ateSleyiciyi devreye
sokar. Yanan gazin oluSturdugu basing pistonu yiiksek hizla yukart dogru iter.
Pistonda bulunan diSliler, emniyet kemeri mekanizmasinin igindeki makarayi
dondiiriir. Makara dokuma kuS$agini mekanizmanin i¢ine dogru ¢eker ve kemerde
oluSabilecek bollaSmayi yok eder.

Emniyet Kemerinin Gerekliligi

Emniyet kemeri kullanimi sayesinde yaralanma ve oliim riski % 50 oraninda
azalmaktadir. Hareket eden nesneler, karS1 bir diren¢ uygulanmadik¢a hareketlerini
siirdiirmeye devam eder. Ornegin, 50 km/h ile giden bir ara¢ duvara ¢arptiginda
icindeki objeler 50 km/h ile hareket etmeye devam edeceklerdir. Yani, siiriicii araci
hizlandirdig1 kadar arag da siirticiiyii ve yolculart hizlandirir. Kullandiginiz aracin bir
nedenden otlirli yoldan ¢ikarak bir duvara carptiginda veya ani frenleme ile araci
durdugunuzda 15 kat biiyiikliigiinde bir kuvvetle kar$1 karSiya gelinecektir. Eger,
emniyet kemeri takili degilse ayni siiratle ¢ok kisa bir siire sonra (1/20 saniye sonra)
hareket ederek Oliimciil darbe ile karsi karsiya kalinacaktir. Bu anda siiriicii
muhtemelen aragtan firlayacak veya direksiyona ¢arparak gogsii iizerine yaklaSik 6
tonluk bir kuvvetle karsilasacaktir.

Daha yaygin olan {i¢ nokta emniyet kemerleri, viicudu karin bdlgesinden kavrayan
bir kemer ve goOgsii capraz olarak saran omuz kuSagindan oluSur. Kaza aninda
yolcular koltuklarina sikica sabitler. Diizgiin baglanmi$S 3 noktal1 bir emniyet kemeri
kaza aninda sizi koltugunuzda sabitlemek i¢in gerekli olan giicli viicudunuzun en
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dayanikli bolgelerinden olan gogiis kafesi ve karin boélgesine eSit oranda yayar.
Emniyet kemeri viicudunuzun biiyiik bir bolimiinli sararak durdurma kuvvetinin
yaralanma ve Olime yol acabilecek Siddette olan etkisinin tek bir noktada
yogunlaSmasini engeller. Ayrica sik dokunmu$ bir ¢eSit kuma$S olan emniyet
kemeri, aracin direksiyon ve 6n cam gibi sert boliimlerinden daha esnek bir yapiya
sahip oldugundan viicudunuzun maruz kalacagr durdurma kuvvetini azaltacaktir.
Resim 7.3’te emniyet kemeri ve hava yastifinin insan sagligmi nasil korudugu
goriilmektedir.

Resim 7.3: Emniyet kemerinin insan saghgini1 korumasi

12. TAKIP MESAFESI SENSORU

Hiz sabitleme sistemi (CC-Cruise Control), 1990’11 yillarda geliStirilen bir sistemdir.
Bildiginiz gibi hiz sabitleme sisteminde siiriicli aracin hizin1 sabitleyerek siirekli ayni
hizda aracin seyrini saglamaktaydi. Ancak hiz sabitleme sistemi siiriicliye ¢ok biiyiik
bir rahatlik saglasa da ozellikle yogun trafikte kullanmak pek miimkiin
olmamaktadir. sehirler arasi ve tenha yollarda rahat kullanilabilen hiz sabitleme
sistemi, belirli bir hizda devreye alindiktan sonra debriyaja, frene ve hatta bazi
aracglarda gaza basildiginda iptal olmaktadir.

Sekil 8.1: Takip mesafesi sensorlii aracin trafikte seyri
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Bu nedenle araglarda takip mesafesi sensorii geliStirilmiStir. Takip mesafesi sensorii
(ACC-Adaptive Cruise Control), hiz sabitleme sisteminin geliStirilmiS bir
uygulamasidir. Bu sistemin 0zelligi, sistemi devreye aldiktan sonra Oniimiizdeki
aracla aramizdaki mesafeyi algilamasi1 ve gerektiginde hizi ve mesafeyi kendisinin
ayarlayabilmesidir. Burada o6zellikle Sehir i¢i veya Sehirler arasi akici trafikte
siiriicii; stirekli fren ve gaz kontroliinden kurtulmaktadir. Hatta bazi iist segment
araclarda, ondeki aracin durmasi halinde siiriicii herhangi bir frenleme yapmadan
duran, ondeki arag hareket ettiginde ise tekrar hareketine devam eden takip mesafesi
sensoriiniin geliSmiS uygulamalar1 kullanilmaktadir. sekil 8.1°de takip mesafesi
sensoOrlil aracin trafikte seyri goriilmektedir.

Gorevi

Takip mesafesi sensoriiniin gérevi, onde giden bir arag ile siirliciiniin istedigi oranda
mesafeyi garanti altina almaktir. Boylelikle takip mesafesi sensorii, hiz sabitleme
sisteminin daha geliStirilmiS bir uygulamasimi gergekleStirmektedir. Bir radar
sensorii olan takip mesafesi sensorii ile onde giden bir aracin mesafesi ve hizi
belirlenir. Bu mesafe istenen mesafeden daha fazlaysa arag, siiriicii tarafindan
onceden verilen hiza gelinceye kadar hizlandirilir. Mesafe istenilen mesafeden az ise
arag, giicii diiStrtlerek vites degiStirme iSlemleri ve gerekiyorsa fren miidahalesi ile
yavaSlatilir. Bundan sonra siiriicii takip mesafesi sensoriinii kumanda ederek sabit bir
mesafe ile ondeki arac ile paralel olarak seyir saglanmi$ olur. sekil 8.2°de takip
mesafesi sensoriiniin ¢aliStirilmasi goriilmektedir.

1- Arag hiznin 70 km/h hiza ayarial IS

2- Takip mesafesi sensoril Sndeki araC.
yavasladt%um algilamasive aracin hizini™=3
dilglirmes:

3- Takip mesafesi sensoril dndeki aracin
hizi lle tasit hizint ayni degere getirmesi

sekil 8.2: Takip mesafesi sensoriiniin caliStirilmasi

Y apisi

Takip mesafesi sensorii baShi baSina ¢ok sayida bileSeni olan elektronik bir
sistemdir. Bu sistemin 6nemli elemanlari; takip mesafesi sensorii ve kontrol tinitesi,
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elektronik kontrol iiniteleri (motor, Sanziman, elektrik, ABS wvs..), sensorler
(direksiyon agist sensorii, doniS acist sensorii, diS sicaklik sensorii vs..), kumanda

kolu ve diger yardimcit donanimlardir. sekil 8.3’te takip mesafesi sensoriiniin
taSittaki yeri ve diger elemanlar1 goriilmektedir.

Merkezi Elektrik
Kontrol Unitesi
|

Direksiyon Agi
Sensdrii

Multimedya kontrol
iinitesi

Bilgi gériinteleme ve kullanma \
iinitesine ait kontrol iinitesi |

\\

Otomatik sanziman e

kontrol tnitesi

X
Motronik Kontrol N\
Unitesi _ R
Veri Hatti
Arayiizii
(Gateway) e s
Tekerlek Hiz
% Sensorii
N
Konfor Sistemleri
Giris ve Galistirma——| \ Merkezi Kontrol Unitesi
Izni Kontrol Unitesi

Rémork Algilama
kontrol {initesi
Mesafe Ayarlama Sensérii

Direksiyon kolonu
ve Kontrol Unitesi

elektrigi kontrol linitesi

Gaosterge tablosundaki
e 4 gériintiileme Uniteli kontrol Ginitesi
Dis Ortam Sicaklik o |
Sensorii

. Déniis acisi
ABS Hidrolik Unitesi Sensorii
ve ESP kontrol iinitesi

Sekil 8.3: Takip mesafesi sensorii ile birlikte sistemin diger elemanlar:

Takip mesafesi sensorii ve kontrol {initesi tek bir muhafaza iginde yer alir. Sensdriin
temel yapis1 sekil 8.4’te goriilmektedir.

= Tutucu
Adaptor Plakasi
Yatay Ayarlama Sabitleme
Civatasi Deligi

Takip Mesafesi Sensori

ve Kontrol Unitesi Dikey Ayarlama

Civatasi

sekil 8.4: Takip mesafesi sensoriiniin yapisi

Sensoriin yapist incelendiginde, radar etkisi ile algilama yapan bir sensor ve

elektronik kontrol iinitesi, tutucu, ayarlama civatalar1 ve adaptér plakasindan
oluStugu goriilmektedir.

117



Sistemin ¢aliStirilmasi igin direksiyon kolonunun hemen sol yaninda bulunan bir kol
kumanda edilir. Sistemin siiriicli tarafindan ¢aliStirilmast durumunda hiz gostergesi
saatinin ortasinda yeSil lamba aktif olur. Ayni zamanda takip mesafesi ¢aliSma
aralig1 olan acik kirmizi LED’ler, 30 — 200 km/h araliginda aktif duruma gelir. Yol
bilgisayar1 bilgi ekranmi agilir ve vites konumlarinin hemen iistiinde takip mesafesi
belirir. Resim 8.1’de takip mesafesi sensorii kumanda kolu ve kontrol ekranlari
goriilmektedir.

__ TAKIP MESAFESI SENSORU .
GOSTERGE LAMBASI VE HIZ KONTROLU
(30 - 200 km/h kirmizi ledler)

. N YOL BILGISAYARI
TAKIP MESAFES|I SENSORU BiLGI \(I)E KonGTgm_ EKRANI

KUMANDA KOLU

Resim 8.1: Takip mesafesi sensorii kumanda kolu
Calismasi

Takip mesafesi sensorii, frekans modiillii sinyali gonderir ve yansitilan sinyali alir.
Kontrol iinitesi radar sinyalini ve diger ek sinyalleri iSler. Bu sinyallerden radar
goriS bolgesinde yer alan tiim nesnelerin i¢inden oOnde giden Oncelikli arag,
ayarlanilacak ara¢ olarak belirlenir. Aracin konumu, hiz1 ve giincel mesafesi elde
edilir.

sekil 8.5: Takip mesafesinin ol¢iimii

Nesnelerin konumunu belirlemek i%in radar (Radyo Detecting And Ranging) tanim1

altinda elektronik bir yontem geliStirilmiStir.

Temelinde basit bir prensip yatar:
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Maddelerin iist yilizeylerine elektromanyetik 1Sin yansitilir. Geri gonderilen 1Sin
parcalar1 yansi olarak alinir. Sinyalin gonderilmesi ve yansitilan sinyal temel
pargalarinin alinmasi arasindaki zaman dilimi aradaki mesafeyi belirlemektedir. sekil
8.5’te aradaki mesafenin algilanmasi goriilmektedir.

Ondeki ara¢ hizinin belirlenmesi igin, “Doppler etkisi” olarak adlandirilan fiziksel bir
etki kullanilir. Gonderilen dalgalari yansitan cismin verici karSisinda nispeten
hareketsiz mi yoksa hareketli mi oldugu genel bir fark yaratmaktadir. Doppler
etkisine Ornek verecek olursak itfaiye araci yaklaStigindan caddeden gegen birisi,
siren sesini hep ayni seviyede yiiksek tonda duyar. Verici ve cisim arasindaki mesafe
kisalirsa yansitilan 1Smin frekansi bliyiir, tersi durumda ise kiigiiliir. Bu frekans
kaymasi elektronik olarak degerlendirilir ve 6ndeki ara¢ hizinin degerini aktarir. sekil
8.6’da doppler etkisi 6rnegi goriilmektedir.

Ses tonu yiiksekligi

Sekil 8.6: Doppler etkisiyle takip mesafesi sensoriiniin hiz tespiti

Takip mesafesi sensorii yukarida anlatildigi gibi radar ve doppler etkisiyle ondeki
aracin hizin1 ve mesafesini algilar ve bu verilerden gerekli ayarlama iSlemleri
tiiretilir. Veriler, motor kontrol iinitesi, otomatik Sanziman kontrol {initesi, ESP
kontrol {iinitesine gonderilir. Ara¢ hizi ve mesafesi, 6ndeki ara¢ ile paralel hale
getirilmiS olur.

Takip mesafesi sensoriiniin kullanimi i¢in, direksiyon kolonunun sol tarafinda
bulunan kumanda kolu, direksiyona dogru ¢ekilerek agilir (sekil 8.7). Sstenilen hizi,
serbest siiriiSte takip mesafesi sensorii ile ayarlanan en yiiksek hizdir. Burada,
kumanda kolunun iizerindeki SET diigmesine basilarak o anki siirii$ hiz1 istenilen hiz
olarak kaydedilir.

Hiz gosterge saati iizerinde bulunan LED’lerin a¢ik kirmizi renkte yanmasi ile
kaydedilen hiz goriiniir ve saatin ortasinda takip mesafesi sensorii uyar1 15181 aktif
hale gelir. Takip mesafesi sensorii aktif konumunu belirtmek i¢in 30 km/h’den 200
km/h’e kadar tiim LED’ler zayif kirmiz1 renkte yanar. Ek gosterge siiriicii tarafindan
aktifleStirildiginde orta ekranda da bir bilgi ekrani belirir. Bu bilgi ekrani takip

119



mesafesinin kontroliinii ve 6l¢limiinii siiriicliye bildirir. Sekil 8.7°de takip mesafesi
sensOrii kumanda kolunun ve bilgi ekranlarinin ¢aliSmasi goriilmektedir.

TAKIP MESAFESI SENSORU
KUMANDA KOLU

Takip Mesatest sonsbainin Istenilen Mesafenin (g 5 E::lﬁxgé?'ggg:nesi ile
Aktif Hale Getirilmesi Ayarlanmasi kayit edilmesi)

Siiriicii tarafindan agilan bilgi ekrani
ile mesafe kontrolii

Takip Mesafesi Sensérii Agik
(Yesil uyari 1191 aktif)

sekil 8.7: Takip mesafesi sensorii kumanda kolu ve bilgi ekraninin caliSmasi

Sekil 8.8”de ise takip mesafesi sensoriiniin ¢caliSma Sekli resimli olarak anlatilmiStir.
Burada, ara¢ seyir halinde iken oOndeki taSit ile mesafe kontrolii yapmasi
gortiilmektedir. Ayrica {icilincli bir taSit iki arag arasina ani olarak girdiginde, sistem
yine belirli bir kontrol ve uyar1 saglamaktadir.

Mavi aracin siiriiciisii ayar1 aktifleStiriyor istenilen hiz V’yi ve istenilen mesafe
Dw’yi se¢iyor. Ara¢ dnceden verilen istenilen hiza kadar hizlaniyor.

Onden giden bir ara¢ (kirimiz) aym Serit i¢inde algilaniyor. Gazin kesilmesi veya
gerekliyse fren miidahalesi ile mavi aracin hizi, istenilen mesafeye kadar iniyor.

Ikinci bir ara¢ (motosiklet), 6ndeki aragla olan giivenlik mesafesinin icine giriyor.
Motosikletle istenilen mesafenin gercekleSmesi i¢in, takip mesafesi sensorii
tarafindan gercekleStirilen frenleme yeterli olmamaktadir. Bu nedenle siiriicii, optik
ve akustik uyari ile freni ¢aliStirmasi i¢in uyariliyor.

Onde giden ara¢ Seridi terk ediyor. Bu, radar sensérii ile algilaniyor. Mavi arag,
onceden girile hiza kadar yeniden hizlaniyor.
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1- Mavi aracin

ayari

. or istenilen
iz V'yi ve istenilen
Dw'yi or.

Arag
istenilen hiza kadar
hizlamyor.

2- Onden bi
| arag (mmg:zdz:n 4
uyor

o

mOdahelesi ile mavi
aracin hizi, istenilen
mesafeye kadar

~ alglamiyor. Mavi arag,
oncedengirilen hiza
kadar yeniden
hizlamyor.

Sekil 8.8: Takip mesafesi sensoriiniin caliSma Sekli
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13. MOTORUN ISLETIM SiSTEMIi

Yapis1

Sensorler
-

 —————

Elektronik

\\ .JL .JL f —D—_.—DP Kontrol Unitesi
\\ ,,I m @_‘ L!‘_] b

Sekil 1.1: Motor isletim sisteminin yapisi

Her iiretici firmanin kendine 06zgii gelistirdigi farkli sistemler ve ilave
fonksiyonlar1 olmakla birlikte blok semasi Sekil 1.1°deki semada goriilecegi gibi
motor igletim sistemlerinde asagida belirtilen elemanlar bulunmaktadir:

Sensorler

Elektronik kontrol tinitesi (ECU)
Yakat sistemi

[ -]

Motorun Elektronik Kontrol Unitesine Giren Bilgiler

Bu boliimde elektronik kontrol iinitesi (ECU) nin miikemmel atesleme zamani ve
puskiirtme miktarin1 ayarlayabilmesi i¢cin ne tiir bilgilere ihtiya¢c duydugunu
ogrenecegiz. Sistemde kullanilan elektronik kontrol {initesi bir mikro-bilgisayardir ve
bilgisayarin temel elemani da bir mikroislemcidir. Mikro-bilgisayarin program
hafizasina motorun degisik c¢alisma kosullarindaki caligmasini belirleyen biitiin
veriler dnceden kaydedilmis bulunmaktadir.

Elektronik kontrol iinitesinin piiskiirtillecek yakit miktarinin hesaplanmasinda,

kullanilacak hava miktarina ve motor devir bilgilerine ihtiyac1 vardir. Bilgisayar,
hava Olgiiciisii sinyali, devir sinyali ve diger algilayicilardan gelen sinyalleri
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birlestirip motorun ¢alisma kosullarina gore piiskiirtiilmesi gereken yakit miktarini
hesaplar. Bu degerlendirmeye gore enjektorleri c¢alistiran elektrik palslarinin
uzunlugunu ayarlayarak enjektorlere gonderir. Palslar uzadik¢a enjektorlerin agik
kalma siireleri de uzayacagindan piiskiirtiilen yakit miktar1 artar. Olgme ve algilama
iinitelerinden gelen bilgiler bilgisayar tarafindan degerlendirilir ve piiskiirtiilecek
yakit miktarinin belirlenmesinde yararlanilir. Bilgisayar ve algilayicilar, kontrol
sistemini olusturur. Emilen havanin miktar1t motorun yiik durumunun gostergesidir.
Piiskiirtiilen yakit miktarinin belirlenmesinde emilen havanin miktar1 temel degisken
olarak kullanilir. Piiskiirtiilen yakit miktarinin belirlenmesinde motor devri diger
temel degiskendir. Bu iki degiskene gore belirlenen yakit miktarina “temel yakit
miktar1” denir. Motorun emdigi biitiin hava, hava Olgiiciisiinden gecer. Hava
miktarmin olgiilmesi, motorun 6mrii boyunca motorda meydana gelen asinma,
yanma odasinda karbon birikmesi, supap ayarlarindaki degisiklikler gibi biitiin
degismeleri hesaba katar. Emilen hava, dnce hava Olciiciisiinden ge¢mek zorunda
oldugundan kapis aninda emilen hava silindirlere ulasamadan hava Olgiiciisiiniin
elektrik sinyali bilgisayara ulasir. Boylece bilgisayar piiskiirtiilen yakiti artirarak
kapis i¢in gerekli olan zengin karisimin motora gitmesini saglar.

Elektronik kontrol {initesi, birlesik sistemlerde (yakit ve atesleme sistemi) adindan da
anlasilabilecegi gibi yalnizca silindirlere puiskiirtiilecek yakit miktarini ayarlamakla
kalmaz, ayn1 zamanda ECU kendisine gelen bilgiler dogrultusunda motora en uygun
olan avans miktarin1 da belirler. Bunu yaparken ECU’nun motor devri, pistonlarin
konumu, motor sogutma suyu sicakligi, emme manifoldundan giren havanin
sicakligl, gaz kelebeginin acilma miktari, emme manifoldundaki vakum miktar1 gibi
birtakim bilgilere ihtiyaci vardir.

Araglarda marka ve modellere gore ECU, degisik bilgilere ihtiya¢ duyar. Simdi
bunlar1 sirasiyla gorelim:

Emme manifoldundan gecen hava miktari
Motor devir sayisi

Sogutma suyu sicakligi

Egzoz gazindaki oksijen miktar

Pistonun konumu

Motor sogutma suyu sicakligi

Emme manifoldundan gegen havanin sicakligi
Rolanti devri

Gaz kelebegi acikligi

Motor vuruntu sinyali

Arag hiz1

Havanin mutlak basinci

[lk hareketin algilanmasi

Batarya voltaji

Vites konumu

[]  Elektronik Kontrol Unitesine (ECU) Bilgi Veren Elemanlar
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Onceki bélimde ECU’nun miikemmel atesleme zamam ve piiskiirtme miktarimni
ayarlayabilmesi i¢in ne tiir bilgilere ihtiya¢ duydugunu 6grenmistik. Bu bilgileri
ireten ve ECU’nun kullanimina sunan elemanlar yani sensorler bu bdlimde
incelenecektir.

Hiz algilayicist volan dislilerinden sinyal alir. Enjektorlerin ¢alismasini saglayan
tetikleme sinyali, volandaki referans isareti algilayicisina gore diizenlenir. ECU,
puskiirtiilmesi gereken temel yakit miktarini emilen hava miktarina ve motor devrine
gore hesaplar. Her kursta emilen hava miktar1 hesaplandiktan sonra piiskiirtiilecek
yakit miktar1 ve atesleme noktasi i¢in temel sinyal olarak kullanilir. Motorun tam
istenen sekilde calisabilmesi i¢in bu temel sinyal, motorun sicakligina, emilen
havanin sicakligina, gaz kelebeginin agikligina vb. bilgilere gore diizeltilir.

Hafizaya kaydedilmis bulunan bir ¢aligma programi, algilayicilarin gonderdigi
sinyallerin mikroislemciye akisini kontrol eder. Mikroiglemci, hafizaya kaydedilmis
olan degerlerle algilayicilar tarafindan motordan Olgiilen degerleri karsilastirarak
motorun herhangi bir andaki ¢calisma kosullarini hesaplayabilir. Eger normal ¢alisma
kosullarindan sapmalar varsa mikroigslemci, yakit ve atesleme sistemlerinin
bilgisayardaki ¢ikis katlarina gerekli diizeltme sinyallerini gonderir. Cikis katlar1 da
atesleme bobinini ve enjektorleri buna gore kontrol eder. Sekil 1.2°de ECU igin
gerekli olan bilgileri veren elemanlar gdsterilmistir.

Motor Devri

Emis Hava
Miktar |

Digerlen

Sekil 1.2: ECU’ya gerekli bilgi girisi
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Motronik yakit enjeksiyon sisteminin blok semasi asagida goriillmektedir.

smyal Giris

Sensorler Islemleri E.CU
hotor Devri —p |

[Emis Hava Miktar >

(Gaz Kelebegl AGKNG ey

Batarya Voltajt —_

MMotor Sicakligt I

(Giren Hava S10ak1151 e :‘/’\
[amda Sondast —p!

stesleme On/Off —_—

Hava Kosulu —_—

[V ites Konumu —p

Vuruntu Senséri —_—

14. HAVA DEBIMETRESI

Gorevi

Hava debimetresinin gorevi; motor tarafindan emilen hava miktari1 ECU’ya
bildirmektir. ECU bu bilgileri, en uygun karigimi olusturarak yakit tiiketimini
azaltmak ve uygun bir yanma olusturmak amactyla kullanir.

Sekil 1.3: Hava debimetresi

Cesitleri
- Klasik klapeli tip debimetre
Sicak telli tip debimetre

Klasik klapeli tip debimetreler artik kullanilmadigindan asagida sicak telli tip
debimetreler incelenmistir.
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Yapisal Ozellikleri ve Cahsmasi

Yapisal ozelligi

Sicak—film hava debimetresi Olgeri termik bir akismetredir. Sicaklik sensorii ile
akismetre elemani ayr1 ayri yerlestirilmiglerdir. Hava debimetresi iki vida ile
manifold girisine monte edilmistir. Sensor vidalar1 mutlaka sikili olmalidir. Her bir
sensor elemani fabrika tarafindan ayri ayri kalibre edilmistir. Dolayisiyla eger sensor
elemanlar1 kalibrasyona dikkat edilmeden yerlerinden sokiiliirse bu durum koti
yanma ve egzoz emisyonlarinin bozulmasina neden olabilir. Bu durum ayni zamanda
motor gliciiniin diismesine ve yakit tiikketiminin artmasina da neden olacaktir.

Oturma ytizeyi

Hava debimetresi sensorii

Olgiim havasi gegis kanali

Hibrid kapak

Konnektor

Oring

Emme havasi sicaklik sensorii

Hava debimetresi sensor baglantisi
Hava debimetresi soket baglant1 kism1

Ooogoogoggag

Sekil 1.4: Hava debimetresinin yapisi

- Calismasi

Geri akim algilayici hava debimetresi emme borusu iizerinde bulunur. Valflerin
acilmasi ve kapanmasiyla emme borusunda, emilmis olan hava kiitlesinde geri
akimlar olusur. Geri akim algilayicili sicak seritli hava kiitle 6lger geri akmakta olan
havay1 algilar ve bunu sinyalle ECU’ya bildirir. Boylece hava kiitlesinin 6l¢iimii
kesin bir sekilde yapilir. Olgiilen degerler, ECU tarafindan enjeksiyon miktarmmn ve
egzoz geri hareket kiitlesinin miktarinin  hesaplanmasinda kullanilir. Hava
debimetresinden gelen sinyal kesildiginde ECU sabit bir deger kullanarak hesap

yapar.
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HAVA DEBIMETRESI [

Sekil 1.5: Hava debimetresinin arag iizerindeki yeri

Kontrolleri

: Muhtemel ariza kodlari

Hava debimetresi sinyali ¢ok
1210 diistik

Hava debimetresi sinyali cok
120C yiiksek

Hava debimetresi sinyali ¢ok
120D diistik

Hava debimetresi sinyali ¢ok
121B diistik

Hava debimetresi sinyali ¢cok
121C yiiksek

Hava debimetresi sinyali ¢ok
121D diistik

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.
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Olmasi Gereken
Hava Kiitlesi Ol¢iim arahklar

Gercek Degerler
Hava kiitlesi maksimum gdsterge araligi 7,0...500,0 kg/h
Motor ¢alisma sicakliginda ve rélantide 7,0...14,0 kg/h
Motor ¢alisma sicakliginda motor devri 2000 d/d 22,0...32,0 kg/h
Motor ¢aligma sicakliginda motor devri 3000 d/d 35,0...45,0 kg/h
Motor ¢alisma sicakliginda motor devri 4000 d/d 51,0...61,0 kg/h

Tablo 1.1: Hava Kkiitlesi degerleri

Uyar1: Emilen havanin kiitlesi motor yiikii ile birlikte

yiikselir.

Gerilim beslemesinin kontrolii

!

Soket baglantis1 ¢ekilir (Sekil 1.6).

Kontak agik olmalidir.

Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 2 numarali terminalden (+) 3
numarali (-) dogru 6l¢iim yapilir.

Olgiilen gerilim 11,0...... 13,5 V olmalidir.

Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 4 numarali terminalden (+) 3
numarali (-) dogru 6l¢iim yapilir.

Olgiilen gerilim 4,8...... 5,2 V olmalidir.

.

Sicaklik sensorii
Besleme
Sasileme
Referans sinyali
(5V)

Sinyal

o~

Sekil 1.6: Hava debimetresi ve soket terminalleri
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O

Referans gerilimin kontrol edilmesi

Soket baglantisi1 ¢ekilmis olmalidir (Sekil 1.6).

Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 5 numarali terminalden 3 numaral
terminale dogru 6l¢tim yapilir.

Kontak acik olmalidir.

Olgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmaldir.

Sinyal geriliminin kontrolii

Uygun adaptér kablosu hava debimetresi bileseninin soket baglantisi
arasina baglanir.

5 numarali terminalden (sinyal) 3 numarali terminale (-) dogru 6l¢lim

yapilir.
0 Kontak agik itibari ile gerilim 0,97...1,03V
Motor ¢alisma sicakliginda ve
0 r6lantide 1,15...1,35V
Motor ¢alisma sicakliginda motor devri 2000 1,75
0 d/d 1,55V
Motor ¢alisma sicakliginda motor devri 3000 1,95
0 d/id 1,75V
(1 Motor calisma sicakliginda motor devri 4000 d/d2,00 2,20V

olmalidir.

Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.
Soket baglantilarinda baglant1 kotiidiir ya da hi¢ olmayabilir.
Emme yollarinda sizdirma olabilir.

Sigorta kutusu bileseni arizal olabilir.

Hava debimetresi olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali olabilir.
ECU arizali olabilir.

15. EMME HAVASI SICAKLIK SENSORU

Gorevi

Emme havast sicaklik sensoriiniin gorevi, emilen havanin sicaklifim ECU’ ya
ileterek enjeksiyon miktariin artirilmasini ya da azaltilmasini saglamaktir.

&
L%

Sekil 2.1: Emme havasi sicakhik sensorii
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Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Emme havasi sicaklik sensorii, hava emis kanalina tespit edilmistir. Direng

elemanina uygun koruma saglayan plastik bir muhafazanin i¢inde bulundugu piring
bir gévdeden ibarettir.

MUHAFAZA

TERMISTOR
(ISIL DIRENC)

Sekil 2.2: Emme havasi sicaklik sensoriiniin yapisi

Direng elemani ise bir NTC (Negatif sicaklik katsayili) termistér direngtir.
Yani sicaklik arttikca sensoriin direng degeri azalir. Manifold emme havasinin
sicakligina bagli olarak NTC termistoriin, Ohm olarak direnci Sekil 2.3’te
gosterildigi gibi degistirir.

K £2
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Sekil 2.3: Emme havasi sicaklik sensoriiniin sicakhiga bagh direng¢ degisimi
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Sensoriin referans voltaji 5V dir. Bu devre bir voltaj béliiclisii seklinde diizenlenmis
oldugu icin bu voltaj ECU’de mevcut bir direng ile sensdriin NTC direnci arasinda
boliiniir.

Sonug olarak ECU voltaj degisikliklerinden sensor direncindeki degisikligi tespit
ederek emme havasi sicakligin dlger.

Bu bilgi, mutlak basing bilgisi ile birlikte ECU tarafinda HAVA YOGUNLUGUNU
belirlemek icin kullanilir. Béylece ECU’nun emis havasinin miktarin1 takibi ve
enjeksiyon siiresinin yani sisteme verilen ger¢ek yakit miktarinin hesaplanmasi
saglanmis olur.

;/ EMME HAVASI SICAKLIK SENSORU

Sekil 2.4: Emme havasi sicaklik sensoriiniin motor iizerindeki yeri

Kontrolleri

- Muhtemel ariza kodlari

1320 Emme havasi sicaklik sensorii hatali sinyal

Emme havasi sicaklik sensorii sinyal ¢ok
131C yiiksek

Emme havasi sicaklik sensorii sinyal ¢ok
131D diistik

Emme havasi sicaklik sensorii sinyal mevcut
132C degil

Emme havasi sicaklik sensorii sinyal ¢ok
132D yiiksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.
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Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkagi tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Elektrik tesisati baglantis1: Asagidaki sekilde, kutulardaki sayilar ECU

uclarini géstermektedir.

Sekil 2.5: Elektrik tesisat1 baglantisi
) Olmasi Gereken Gercek
Emilen Hava Isis1 Ol¢ciim Arahig: Degerler
Emilen hava 1s1s1 maksimum gosterge araligi -30...80°C
Motor ¢alisma sicakliginda ve rélantide 25 °C
20...60°C
cevre sicakliginda

Tablo 2.1: Emilen hava 1sis1 degerleri

Uyari: Deger emilen hava yollarinin 1sinmasi sonucu ¢evre sicakligini asabilir.
Olmas1 gereken gercek deger igin anlamlilik kontrolii yapiniz. Ornegin; emme havasi
sicaklig1 20°C gibi anlamsiz bir deger ya da gosterge -10°C, bir gegis direncine isaret
etmektedir.

Gerilim beslemesi kontrolii

Soket baglantist ¢ekilmis olmalidir.

Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 2 numarali terminalden (+) 1
numarali terminale (-) dogru dlgim yapilir.

Kontak a¢ik durumda iken 6l¢iilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

-

e
R B
B

Sekil 2.6: Emme havasi sicaklik sensorii gerilim kontrolii
Direnclerin kontrolii

(1 Kontak kapatilmis olmalidir.

(1 Soket baglantis1 sokiilmiis olmalidir.

[J  Bilesen tarafinda 2 numarali terminalden 1 numarali terminale
dogru 6l¢iim yapiniz.
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Sekil 2.7: Emme havasi sicaklik sensorii diren¢ kontrolii

(1 Sicakliklara baglh direng degerleri asagidaki araliklarda olmalidir.

Olciim yapilan sicakhk Olmasi gereken direnc¢ arahig:
-30°C 23...27 kOhm
-20°C 14,2...16,5kOhm
-10°C 8,9...10,1kOhm
0°C 5,6...6,1kOhm
10°C 3,5...4,0kOhm
20°C 2,35...2,65kOhm
30°C 1,6...1,8kOhm
40°C 1,1...1,3kOhm
50°C 800...930 Ohm

Gerilim kontrolii

Emme havasi sicaklik sensorii soket baglantisi takili olmalidir.
Uygun adaptor kablolar1 kullanilmalidir.
2 numarali terminalden 1 numaral1 terminale dogru 6l¢tim yapiniz.

Kontak ag¢ik olmalidir.

Sicakliklara bagli gerilim degerleri asagidaki araliklarda olmalidir.

Olciim yapilan sicaklik Olmasi gereken gerilim arahig:
-30°C 4,6...4,7V
-20°C 43...44V
-10°C 3,9...40V
0°C 3,5...3,6V
10°C 3,0...3,1V
20°C 2,45..255V
30°C 2,0..2,1V
40°C 1,6...1,7V
50°C 1,2...1,3V

Uyari: Ara degerler i¢in agagidaki grafikteki tanimlama ¢izgilerinden

bakabilirsiniz.
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Sicaklik tizerinden direng karakteristik egrisi
Sicaklik iizerinden gerilim karakteristik egrisi

[ KOhm) ™M
3(“] .
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Sekil 2.8: Sicakhiga bagh direnc¢-gerilim egrisi
Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.
Soket baglantilarinda baglanti kétiidiir ya da yoktur.

Emme havasi sicaklik sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna
ragmen arizali olabilir.
ECU arizali olabilir.
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16. MUTLAK BASINC SENSORU

Gorevi

Mutlak basing sensoriiniin gorevi; kontak agikken atmosfer basincini, motor
calistiktan sonra ise emme manifoldu basing veya vakumunu olgerek ECU’ya
elektriksel olarak bildirmektir. ECU gelen bu bilgi ile emilen hava miktarin algilar,
buna gore enjektoriin agilma siiresini ayarlar. Havanin basinci ve sicakligi géz oniine
alinarak havanin yogunlugu hesaplanir. Boylece gegen havaya ne kadar yakit
puskiirtiilecegi hesaplanir. Bu sensore “Manifold Mutlak Basing (MAP - Manifold
Absolute Pressure) Sensorii” de denilmektedir.

Sekil 3.1: Mutlak basing sensorii

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Motorun emdigi havanin emme manifoldundaki basinci, gerilimle dogru orantili
olarak elektrik geriliminde degisimler meydana getirir.

Sensoriin i¢inde basinca gore direnci degisen bir eleman (load- cell) bulunmaktadir.
Bu direng sabit hava kabi iizerine yerlestirilmistir. Emme manifoldu igerisindeki
vakum degistikce direncin degeri degisir, bu direng degisimine gore ECU, manifold
vakumunu algilar. Mutlak basing sensoriiniin yaptig1 bir diger gorev ise kontak ilk
acildig1 anda emme manifoldundaki basing, atmosfer basincina esit oldugu i¢in bu
andaki basing bilgisi, ECU tarafindan hafizaya referans bilgi olarak alinir. Motor
calistifi zaman bu bilgiye gore ¢alisma diizenlenir. Arac seyir halinde iken rakim
farklilig1 olursa gaz pedalina bir defa tam basilirsa degismis olan rakim farki mutlak
basing sensorii tarafindan ECU’ya bildirilir ve yeniden atesleme avansi ve yakit
plskiirtme diizenlemesi yapilir. Sekil 3.1°de mutlak basing sensorii goriilmektedir.
Sekil 3.2°de ise motor iizerindeki yeri goriilmektedir.
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Sekil 3.2: Mutlak bas
A

mV

4750 +—

2500 -

|
|
|
250 a

o 127,5 475,5 787,5 mmHg

.
y

Sekil 3.3: Emme manifoldu icerisindeki vakum degisimi ile olusan gerilim
degisimi
Motor c¢aligmazken sensor atmosfer basing degerine bagli olarak ECU’ya bilgi
gonderir. Kontak MARS konumundayken atmosfer basinci hakkinda bilgi alinir.

Motorun ¢aligmasiyla olusan vakum mutlak basing sensoriinii etkiler. Manifold
icerisindeki hava basinci kesin olarak hesaplanir.

Kontrolleri
Muhtemel ariza kodlar

Manifold mutlak basing ve barometrik basing

P0105 sensoru

Manifold mutlak basing ve barometrik basing
P0106 sensoru

Manifold mutlak basing ve barometrik basing
P0107 sensoru

Manifold mutlak basing ve barometrik basing
P0108 sensoru

Manifold mutlak basing ve barometrik basing
P0109 sensoru

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.
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Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkagi tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Kablo

é Demeti

Sekil 3.4: Mutlak basing¢ sensorii terminalleri
Gerilim beslemesi kontrolii

E) Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

F)  Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 2 numarali terminalden (+) 1
numarali terminale (-) dogru Sl¢iim yapilir (Sekil 3.5).

G) Kontak agik durumda iken dlgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

2 3 1
s = u]

Sekil 3.5: Mutlak basin¢ sensorii gerilim kontrolii

Direnclerin kontrolii

A) Kontak kapatilmig olmalidir (Sekil 3.6).

B)  Soket baglantisi sokiilmiis olmalidir.

C) Bilesen tarafinda 2 numarali terminalden 1 numarali terminale
dogru 6l¢iim yapiniz.

[ =]

Sekil 3.6: Mutlak basing sensorii direnc¢ kontrolii
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Sicakliklara bagli direng degerleri asagidaki araliklarda olmalidir.

Ol¢iim yapilan sicakhik Olmasi gereken diren¢ araligi
-30°C 23...27 kOhm
-20°C 14,2...16,5kOhm
-10°C 8,9...10,1kOhm
0°C 5,6...6,1kOhm
10°C 3.,5...4,0kOhm
20°C 2,35...2,65kOhm
30°C 1,6...1,8kOhm
40°C 1,1...1,3kOhm
50°C 800...930 Ohm

17. GAZ PEDAL KONUM SENSORU

Gorevi

Gaz pedali konum sensoriinlin gorevi, enjektdrlerin yakit piiskiirtme miktarinin
dolayisiyla da motor torkunun belirlenebilmesi i¢in gaz pedalinin konumunu ECU’ya
bildirir. Elektronik kontrol iinitesi, sinyal araciligiyla gaz pedalinin konumunu
algilar. Ayn1 zamanda elektronik kontrol iinitesi, sinyal gelmedigi durumlarda gaz
pedalinin konumunu algilayamaz. Motor, siiriicliniin tamir istasyonuna ulagabilmesi

icin yiliksek devirde calismaya devam eder.

\ GazPeddl

Komm Senséri
(vaz Pedal

Sekil 4.1: Gaz pedal konum sensorii
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Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
Yapisal ozellikleri

Elektronik gaz vericisi olarak da adlandirilan gaz pedali konum sensorleri,
potansiyometrik ve Hall etkili olarak iki ayri tiptedir. Potansiyometrik sensorlerin
yapisinda degisken bir direng bulunmaktadir. Degisken direngten akim gegirildiginde
degisen direng degeri ile orantili bir voltaj elde edilir.

1.Govde
2.Mil Pedal Konum Sensoru

3.Potansiyometre
Gaz Pedali Modiula

Sekil 4.2: Gaz pedal konum sensoriiniin yapisi

ECU tarafindan motor hizi ve devrinin belirlenmesinde gaz pedali konum
sensOriiniin konumunun Sekil 4.3’te goriildiigii gibi dogrudan etkisi bulunmaktadir.

Gaz pedah konum
sensorii

% 0....100

Elektronik
kumanda iinitesi

Arac Motoru

Motor yiikii Motor hiza

Sekil 4.3: Gaz pedali konum sensorii konumu ile motor hiz1 ve devrinin
iliskisi
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Calismasi

Gaz pedali konum sensorii iki adet impuls genislik modiilasyonlu voltaj sinyalini
elektronik kontrol {initesine gonderir. Gaz pedalinin konum bilgisi, gonderilen
impuls sinyalinin genisliginde mevcuttur. Gaz pedalina basildiginda impuls
degisirken frekans ayni kalir. Her iki sinyal birbirine zittir. Gaz pedali konum
sensorii ve zit impuls sinyalleri Sekil 4.4’te sunulmustur.

Sinyal 1, yakit enjeksiyon hacmi ve motor giiciinii arttirmak; sinyal 2 ise yakit kesme
kontrolii i¢in kullanilir. Sinyal 1 gaz pedalinin konumuna tekabiil eder dolayisiyla
gaz pedalina ne kadar basildigini gosterir. Impuls genisligi modiilasyonu gaz
pedalina basildiginda degisir ancak frekans ayni kalir. Bu sinyal degeri rolantinde
diisiik olup tam gaz yoniinde artarken sinyal 2 degeri r6lantide yiiksek olup tam gaz
yoniinde azalir. Gaz pedalina basilmaya baslandiginda sinyal 1°deki degisimle rolanti
konumunun terk edildigi elektronik kontrol iinitesi tarafindan algilanarak talep edilen
tork degeri dolayisi ile enjeksiyon miktar1 belirlenir.

Gaz verme miktar1 azaltilirken sinyal 2 devreye girer. Turbosarj havasi emis
sensoOriinden gelen sinyale bagli olarak hava miktarinda azalma meydana gelirken
gaz pedali konum sensdriinden sinyal 1°’de artis meydana geldiginde elektronik
kontrol tinitesi kutusu tarafindan motorun yiik altinda oldugu duruma uygun olarak
yakit miktar1 ve piiskiirtme acis1 yeniden diizenlenir.

Sinyal Grmek: aritmetix otalama
\TA 0"‘;’“‘ antmetik ortalama (y
=/l ¢an AT T T
| : s |-

Sinyal i
o 1 | 0 [Uarirtri

LN o

Sekil 4.4: Gaz pedali konum sensorii ve sinyalleri
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Kontrolleri
Muhtemel ariza kodlari

9400 Gaz pedali konum sensorii kesinti
Gaz pedali konum sensorii devre kesintisi-kisa
9700 devre
940C Gaz pedali konum sensorii kisa devre
940D Gaz pedali konum sensorii kesinti
941C Gaz pedali konum sensorii kisa devre
941D Gaz pedali konum sensorii kesinti-sasi ¢ikisi
Gaz pedali konum sensorii devre kesintisi-kisa
970B devre

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Gaz Pedali Pozisyonu Olciim Arahig Olmasi Gereken Gerc¢ek Degerler
Maksimum gosterge araligi 5...100

Motor kapali-gaz pedali devrede degil 5...10

Motor kapali gaz pedal1 tam yiik

konumunda 85...100

Tablo 4.1: Gaz pedal pozisyonu degerleri

Uyari: Gergek degerler gaz pedali konum sensorii hakkinda bilgi verir,
gerekirse ariza aramaya asagidaki kontrolleri yaparak devam ediniz.

Gerilim beslemesinin kontrolii

5V Pozitif
v /_ 3 2 5V Pozitif
:: L~ 4 3. Negiatif
s Analog
H 4, sinyal
i 5 5 Neg?tif
Analog
[ — 6 6 sinyal

Sekil 4.5: Gaz pedali konum sensorii terminalleri
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Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

Kontak ag¢ik konumda olmalidir.

Kablo demeti tarafinda 1 numarali terminalden (+) 3 numarali terminale (-) dogru
Ol¢tim yapilir.

Olgiilen gerilim 11,0...13,5 V arasinda olmalidir.

Kablo demeti tarafinda 6 numarali terminalden (+) 3 numarali terminale (-)dogru
ol¢tim yapilir.

Olgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

Sinyal geriliminin kontrolii

Uygun adaptor kablosu gaz pedali konum sensorii bileseninin soket baglantisi arasina
baglanir.

Kontak a¢ik konuma getirilir.

6 numarali terminalden 5 numarali terminale dogru 6l¢iim yapilir.

0 Gaz pedalina basilmamis durumda 0,4...14V

0 Gaz pedalina tahdide kadar basilmis  3,1...4,6 V

Uyar1: Gaz pedali bileseninin devreye sokulmasi durumunda gerilim kesinti
olmadan siirekli yiikselmelidir.

Diger ariza olasihiklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.

Soket baglantilarinda baglanti1 kétii ya da yok olabilir.

Gaz pedali konum sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali olabilir.
ECU arizal olabilir.

18. GAZ KELEBEGI KONUM SENSORU

Gorevi

Gaz kelebegi konum sensdriiniin gorevi, kelebek konumunu ¢ikis sinyali ile ECU’ya
iletmektir.

Sekil 5.1: Gaz kelebegi konum sensoriiniin motor iizerindeki yeri
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Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
0 . e
Yapisal ozelligi

Gaz kelebegi konum sensorii kelebege baglanmis bir potansiyometreden
olusur. Potansiyometrenin ¢ikig sinyali ECU’ya kelebegin konumunu iletir. Bu
sayede ECU kelebegin kapali, tamamen agik veya kismen agik oldugunu anlar.
Kelebek kapali ise ECU rolanti hizin1 regiile eder veya hiz 1200-1500 dev/dk’dan
yiiksekse ECU hi¢ yakit enjekte edilmediginden emin olur (yavaslama). Kelebek
tamamen agiksa (tam yik) ECU karisimi zenginlestirir ve muhtemel atesleme
zamanini ayarlar. Gaz kelebegi konum sensoriinde tek veya ¢ift potansiyometre
kullanilir. Her iki potansiyometrede aynm1 sekilde c¢alisir ancak ¢ift
“potansiyometre”nin iki ¢ikis sinyali vardir.

Calismasi

Gaz kelebeginin konumu degistiginde sinyal kablosundaki voltaj degisir ve
ECU, kelebeginin konumunu degisime bagli olarak algilar.

C ECUbesleme ucu

B Sinyal ucu

A Sasi ucu

Sekil 5.2: Gaz kelebegi konum sensorii sinyal uglar1  Sekil 5.3: Gaz kelebegi
konum sensorii

Kontrolleri
- Muhtemel ariza kodlar
P0120 Gaz kelebegi/pedal pozisyonu verici
Gaz kelebegi/pedal pozisyonu verici giris sinyali
P0122 diisiik
Gaz kelebegi/pedal pozisyon verici giris sinyali
P0123 yiiksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmas1 gerekir.

Elektrik tesisati baglantisi: Asagidaki sekilde, kutulardaki sayilar ECU uglarimi
gostermektedir.
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Sekil 5.4: Elektrik tesisat1 baglantisi

Gaz Kelebek Pozisyonu Olciim Aralig Olmasi Gereken Gerg¢ek Degerler
Maksimum gosterge araligi 0...100
Motor calisma sicakliginda ve relantide gaz 10...22
pedali beklemede
Motor ¢alisma sicakliginda ve relantide gaz 64...96
pedali tahdide

Tablo 5.1: Gaz kelebek pozisyonu degerleri
Uyar1: Gaz kelebegi pozisyonu gergek degeri bilesenin agilma oran1 hakkinda
bilgi
Verir.
Direnc kontrolii

]
A
Is & ]

Sekil 5.5: Gaz kelebegi konum sensorii diren¢ kontrolii
Kontak kapatilmis olmalidir.
Gaz kelebegi konum sensoriiniin soket baglantis1 sokiilmiis olmalidir.

Kablo demeti tarafinda C terminalinden (+) A terminaline (-) dogru olgiim yapilir
(Sekil 5.5).

23 °C’de direng 0....1200 Ohm olmalidir.

Gerilim beslemesinin kontrolii

(1 Kontak kapatilmis olmalidir.

[1  Gaz kelebegi konum sensorii bileseninin soket baglantisi sokiilmiis
olmalidir.

[0 Kablo demeti tarafinda C terminalinden (+) A terminaline (-) dogru
Olctim yapilir (Sekil 5.6).
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Sekil 5.6: Gaz kelebegi konum sensorii gerilim beslemesi kontrolii

Kontak agik konuma getirilir.
Olgiilen deger 4,5...5,5 V arasinda olmalidir.
Sinyal geriliminin kontrolii

Sekil 5.7: Gaz kelebegi konum sensorii terminalleri

(1 Kontak kapatilmis olmalidir.
(] Gaz kelebegi konum sensorii bileseni soket baglantisi takilmis olmalidir.

(1 Uygun adaptér kablosu gaz kelebegi konum sensorii soket baglantisi
arasina baglanir.

[l 6 numarali terminalden sasiye dogru dl¢iim yapilir.
(1 Vites konumu P/N olmalidir.

(] Motor calisma sicakliginda ve relantide;

0,5...1,1
0 Gaz pedal1 bilesenine basilmamis V

3,2...4,8
0 Gaz pedal1 bileseni tahdide kadar basilmis V

Diger ariza olasihiklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.
Soket baglantilarinda baglant1 kotii ya da yok olabilir.

Gaz kelebegi konum sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizal olabilir.
ECU arizali olabilir.
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19. OKSIJEN (LAMDA) SENSORU

Gorevi

Oksijen (Lamda) sensoriiniin gorevi; yanma isleminden sonra silindirlerden
atilan egzoz gazlar icersindeki oksijen miktarini Slgerek ECU’ya karigimin
zengin veya fakir oldugunu bildirmektir.

Sekil 6.1: Oksijen (Lamda) sensorii

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Oksijen sensorii (lamda sondasi) katalitik konvertérden once egzoz manifolduna
miimkiin oldugu kadar yakin bir yere monte edilmistir. Bu sensor egzoz gazindaki
artik oksijen oranini dlger. Bu oran motora yanma i¢in gonderilen yakit-hava karisim
oranma ait Ol¢li olarak oksijen paymnin olugmasini miimkiin kilar. Sensoriin bu
oksijen miktarina bagl olarak gonderdigi sinyale gére ECU karigimin zengin veya
fakir olduguna karar verir. BOylece enjektorlerin acik kalma siirelerini ayarlar.
Karisim oranmin kontrolii her saniye yapilir ve egzoz gazlarinin yanmis olarak
atilmasin1 ve katalizatdre gelen gazlarin iginde yanmamis gaz oraninin en diigiik
seviyede olmasini saglar. Sensoriin igerisinde bulunan zirkonyum dioksit (ZrO; —
seramik madde) ¢ok ince mikro delikli, platinyum tabakasiyla kaplidir. Dis kismi
egzoz gazina maruz olan sensoriin i¢ kismi atmosfere dogru havalandirilmis olup
bilgisayara bir kablo ile baghdir. Bu farkli ortamlarda bulunan (egzoz gazi elektrotu
ve dis hava elektrodu) elektrotlar gerilim iretirler. Sadece kursunsuz benzinle
kullanilabilen sensor aslinda galvanik bir pildir. EURO 3 emisyon standardina sahip
araglarda katalitik konvertor veriminin kontrolii amaciyla konvertor ¢ikisina ikinci
bir oksijen sensorii konulmustur.
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Sekil 6.2: Oksijen (lamda) sensoriiniin yapisi

Oksijen sensorii stokiyometrik (stochiometrik) noktay1 kesin bir dogrulukla

Olcebilir.

1. Seramik sensor malzemesi
2. Koruyucu boru

6. Is1 rezistansi
7.  Baglanti teli

Koruyucu
3. Kece 8.  mansonu
4.  Sensor muhafazasi 9.  Baglanti telleri
Izalasyon mangonu
5.
U(mV)
1000~
B e
800 -
600+
400+
200
4
g
0.8 0.9 1 1.1 1.2 1
Sekil 6.3: Oksijen sensorii sinyal akisi
Lamda (A) =1 uygun karigim
Lamda (A) >1 fakir karist
Lamda (A) <1 zengin karigim

Sensér 600-800 °C‘de calisarak kullanilabilir, sinyali bu calisma sicakliginda
iiretebilir. Calisma sicakligina hizli bir sekilde ulasabilmesi i¢in sensdre bir 1sitict

entegre edilmistir.
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Sekil 6.4: Oksijen (lamda) sensoriiniin motor iizerindeki yeri

Motorda biri katalitik konvertdriin niinde biri ¢ikisinda olmak iizere iki adet oksijen
sensorii bulunmaktadir. Ikinci oksijen sensorii, katalizoriin test edilmesi ve 1. oksijen
sensoril sinyallerinin ince ayarlari i¢in kullanilmaktadir. Bagka bir deyisle ikinci
oksijen sensorii, katalizor oncesindeki sondalarin yaslanma ve kirlenme nedeniyle
verdikleri yanitlardaki hatalar1 diizeltir ve katalitik konvertoriin doniistiirme verimini
test eder.

Kontrﬁolleri
- Muhtemel ariza kodlar

P2237 Motor kontrol {initesi deger devresi lamda sonda, 1.s1ra kesinti
P2238 Motor kontrol {linitesi deger devresi lamda sonda,1.s1ra sinyal ¢ok
diisiik P2239 Motor kontrol iinitesi deger devresi lamda sonda.1.sira sinyal
cok yiiksek P2251 Lamda sondas1 sasi baglantis1 kesinti

P2252 Lamda sondas1 sasi baglantisi sinyal ¢ok diisiik

P2253 Lamda sondas1 sasi baglantisi sinyal ¢ok yiiksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Lamda Sonda Gerilimi Ol¢ciim Arahig Olmasi Gereken Gercek Degerler

Maksimum gosterge araligi 0,00....7.9 V
Motor ¢alisma sicakliginda 2...3 sn 2500
d/d 3,00....3,50 V

calistir sonra relanti

__Tablo 6.1: Lamda sonda gerilimi ol¢iim degerleri
Gerilimin kontrol edilmesi

(1 Kontak kapatilmis olmalidir.
(1 Oksijen sensorii bileseninin soket baglantisi takili olmalidir.
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Uygun adaptor kablolar1 kullanilmalidir.

Kontak a¢ik konuma getirilir.

Kablo demeti tarafinda C terminalden (+) motor sasisine dogru
ol¢tim yapilmalidir (Sekil 6.5).

Olgiilen deger 9...14 V arasinda olmalidr.

Devreye sokma geriliminin kontrolii

[0 O I B |

Kontak kapatilmis olmalidir.

Oksijen sensorii bileseninin soket baglantisi takili olmalidir.

Uygun adaptor kablolar1 kullanilmalidir.

Kablo demeti tarafindan C terminalinden (+) D terminaline dogru
Ol¢tim yapilir.

Sekil 6.5: Oksijen sensorii soket terminalleri

Kontak ag¢ik olmasi itibari ile deger 400....500 mV olmalidir.

Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.
Soket baglantilarinda baglant1 kotii ya da yok olabilir.

Oksijen sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali
olabilir.

ECU arizal olabilir.
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20. MOTOR SOGUTMA SUYU SICAKLIK SENSORU

Gorevi

Motor sogutma suyu sicaklik sensoriinlin gorevi, sogutma suyu sicakligini 6lgerek
yakit beslemesini motorun caligma kosullarina gore ayarlayabilmesi i¢in ECU’ya
sinyal voltaji ile iletmektir.

Sekil 7.1: Motor sogutma suyu sicaklik sensorii

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Sekil 7.2°de sematik resmi sunulan sogutma suyu sicaklik sensoriiniin yapisinda
NTC (Negatif Sicaklik Katsayisi) termistor (1s1l direng) bulunmaktadir. Bu sensor
s0z konusu termistor vasitasiyla sogutma suyu sicakligini tespit eder. Termistorler,
bir islem degiskeninin yarim veya bir dereceye kadar olan sicaklik araligindaki
kontroliine olanak tanir. Sensoriin yapisindaki termistor, sogutma suyu sicakligi ile
ters orantili direng¢ {liretir. Dislik sicakliklarda yiiksek direng degeri, ylikselen
sicaklikla da azalan diren¢ degeri ve bununla orantili sinyal voltaji ECU’ya iletilir.
ECU ise bu direnci izleyerek silindirlerdeki karisimi dogru oranda zenginlestirmek
amaciyla motorun 1sisin1 hesaplamaktadir. Diigiik sicaklik sartlarinda yakitin
buharlagsmasinin zor olmasi1 nedeniyle daha =zengin bir karigima ihtiyag
duyulmaktadir. Bu nedenden dolayi, sogutma suyu sicakligr diisiik iken termistdriin
direnci artar ve yiiksek voltajli bir sinyal ECU’ya gonderilir.

ECU bu sinyali esas alarak soguk motorun ¢alismasini iyilestirebilmek i¢in yakit
enjeksiyon hacmini artirir. Sogutma suyu sicakligi yiiksek oldugu zaman diisiik
voltajli bir sinyal ECU’ya gonderilerek yakit enjeksiyon hacmi azaltilir. Sogutma
maddesi sicakliginin motor isletme sicakligi tist kritik degerine ulasmasi durumunda,
sensoOr tarafindan iletilen sinyale miiteakip ECU fan devresini kumanda eder.
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Sekil 7.2: Motor sogutma suyu sicaklik sensoriiniin yapisi

Kont[olleri
- Muhtemel ariza kodlar

P0115 Sogutucu suyu-sicaklik sensorii
P0117 Sogutucu suyu-sicaklik sensorii sinyal ¢ok diistik
P0118 Sogutucu suyu-sicaklik sensorii sinyal ¢ok ytiksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Elektrik tesisat1 baglantis1: Asagidaki sekilde, kutulardaki sayilar ECU uglarimi
gostermektedir.

1 ;_2 |
|[Sd]]
[47[17]

Sekil 7.3: Elektrik tesisat1 baglantis

Sogutucu Su Sicakhigi Olciim Araligi [ Olmas1 Gereken Gercek Degerler

Maksimum gosterge araligi -40,0....140,0 ° C

Motor calisma sicakliginda ve relantide 80,0....105,0 ° C

Tablo 7.1: Sogutucu su sicakhg1 degerleri
UYARI: Kesilme aninda -40 °C, kisa devre sirasinda ise 104 °C gosterilir.
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- Gerilim beslemesinin kontrolii

Kontak kapatilmis olmalidir.
Sogutma sivist sicaklik sensoriiniin soket baglantis1 sokiilmiis
olmalidir.

Kablo demeti tarafinda 2 numarali terminalden (+) 1 numaral
terminale (-) dogru 6lgtim yapilir.

Sekil 7.4: Motor sogutma suyu sicaklik sensorii gerilim beslemesi
kontrolii

Kontak agik itibari ile deger 4,5 ....5,5 V olmalidir.
Direnclerin kontrolii

Kontak kapatilmis olmalidir.

|

Sogutma sivist sicaklik sensoriiniin soket baglantist sokiilmiis olmalidir.
(1 Kablo demeti tarafinda 2 numarali terminalden (+) 1 numarali terminale
(-) dogru dlgiim yapilir.

Sekil 7.5: Motor sogutma suyu sicakhik sensorii diren¢ kontrolii
Sinyal geriliminin kontrolii

Kontak kapatilmig olmalidir.

Sogutma s1visi sicaklik sensoriiniin soket baglantisi sokiilmiis olmalidir.
Kablo demeti tarafinda 2 numarali terminalden sasiye dogru olgiim
yapilir.

Kontak ag¢ik olmast itibari ile degerler asagida verilmistir.
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20° C “de direng/gerilim 13,0....16,0 kohm 4,0.....4,6 V

0°C’de 5,0....6,0 3,2...3,6
direng/gerilim kohm \Y

°C’de 2,0....3,0 22...24
20 direng/gerilim kohm \/

60° C ‘de direng/gerilim 500....700 Ohm  0,6....1,1 V
°C’de
80 direng/gerilim 200....400 Ohm 03...0,7V

Ara degerler i¢in asagidaki tablodan tanimlama ¢izgilerine bakiniz.

1. = Direng karakteristik egrisi
2. = Gerilim karakteristik egrisi

[ KOhm| M
310 8
4.5
25
|
1 -
201\ 3

‘A ¥

e 0,9
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Sekil 7.6: Sicakhiga bagh diren¢ degisim

: Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.
Soket baglantilarinda baglant1 kotii ya da yok olabilir.

Sogutma suyu sicaklik sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizali olabilir.

ECU arizali olabilir.
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21. YAKIT SICAKLIK SENSORU

Gorevi

Yakit sicaklik sensoriiniin gorevi, motor sicakken calistirildigi zaman ECU’ya
topraklama sinyali gdondermektir. Bu sinyalle ve diger sensorlerden (Ornegin; krank
mili konum sensorii, sogutma suyu sicaklik sensorii) gelen sinyallerle birlikte ECU,
yakit enjektorlerinin agik kalma zamanini belirler ve dolayisiyla motorun sicakken
calisma Ozelliklerini uygun duruma getirir. Yakit galerisi ile basing regiilatorii
arasina konulmustur. Bu sensor, sicak bir motor calistirildigi zaman yakit galerisinin
sicakligr standart seviyesinin lizerine ¢ikarsa biinyesinde mevcut olan bimetal bir
disk sayesinde devreyi agmaktadir.

,_ a2 .L,/:"“- \

Sekil 8.1: Yakat sicaklik sensorii

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Dizel motorlarinda, silindirlerdeki yanma islemi sikistirilan havanin basinci ve
sicakligl ile dogrudan bagintilidir. Ancak diger taraftan yakit sicaklik sensorii
galerideki yakitla dogrudan temas kurmadan yakit sicakligi galerisindeki bir ara
plakayla yakit sicakligini belirler. Motor sicakken calistirildigi zaman sicaklik
sensorii elektronik kontrol iinitesine bir topraklama sinyali gonderir. Bu sinyalle ve
diger sensorlerden (krank mili konum sensorii, sogutma suyu sicaklik sensorii) gelen
sinyallerle birlikte elektronik kontrol {iinitesi ECU, yakit enjektorlerinin agilis
zamanini belirler ve dolayisiyla motorun sicakken caligtirma karakteristiklerini
optimize eder.

Kontrfolleri
- Muhtemel ariza kodlar

P0180 Yakit sicakligi sensorii A dogru degil
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P0182 Yakat sicakligi sensorii A sinyal ¢ok kiiclik
P0183 Yakit sicakligr sensorii A sinyal ¢ok kiiclik
PO184 Yakit sicakligi sensorii A atesleme bozuklugu sinyali

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi1 gerekir.

Yakit Sicakhg Olciim Arahg Olmasi Gereken Degerler
Maksimum gosterge araligi 30....50°C

Tablo 8.1: Yakat sicakhg: degerleri

UYARI: Kesilme veya art1 baglantis1 durumunda -50 ° C gosterilir.
Gerilim beslemesinin kontrolii

) ‘

\Y

Sekil 8.2: Yakat sicaklik sensorii gerilim beslemesi kontrolii

1. Yakit sicaklik sensorii bileseninin soket baglantis1 ¢ekilmis
olmalidir.

2. Kablo demeti tarafindan 1 numaralt terminalden 2 numarali
terminale dogru dl¢tim yapilir.

Kontak agik olmasi itibari ile deger 4,8....5,2 V olmalidir.

O Sasi
O Sicaklik sinyali

Sekil 8.3: Yakat sicaklik sensorii terminalleri
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Direnglerin kontrolii

(1 Kontak kapatilmis olmalidir.

(1 Soket baglantist ¢ekilmis olmalidir.

(1 Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden 2 numarali terminale dogru
6l¢iim yapilir.

1 Olgiilen degerler asagidaki gibi olmalidr.

—— m

"
—'\'N’.V- - '

Q

Sekil 8.4: Yakat sicaklik sensorii diren¢ kontrolii

0 20° C durumunda nominal deger 1800....2000 Ohm

Oh
0 50° C durumunda nominal deger 1200....1420 m

olmalidir.
Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.
Soket baglantilarinda baglant1 k6tii ya da yok olabilir.

Yakit sicaklik sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali
olabilir.

ECU arizali olabilir.

22. EGZOZ GERI BASINC BIiLDIRIM SENSORU
Gorevi

Egzoz geri basing bildirim sensdriiniin gorevi, partikiil filtresi bileseninden onceki ve
sonraki egzoz gazi basincini saptayarak basing farkini belirlemektir.

Sekil 9.1: Egzoz geri basing bildirim sensorii
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Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Bu sensor

bolme duvarinin yaninda emme manifoldu akis kontrolii elektrik
motorunun tam arkasinda yer alir. Egzoz gazindaki basinci dlgen sensor egzoz gazi
basincina gore sinyal iireterek ECU’ya bildirir. ECU aldig1 sinyalle enjektdrleri
kontrol eder. Ayn1 zamanda ECU aldig1 bu sinyal sayesinde partikiil filtresinde

biriken kurum ve kiil miktarini hesaplar.

, ¥ =
Egzoz Geri Basing Bil
Sensrii

Sekil 9.2: Egzoz geri basing bildirim sensoriiniin motor iizerindeki yeri

Kontrolleri

- Muhtemel ariza kodlar

P2002
P242F
P2452
P2453
P2454
P2455
P2456

Partikiil filtresi basing farki ¢ok diisiik

Partikiil filtresi basing farki ¢cok yiiksek

Partikiil filtresi basing farki anlamsiz

Partikiil filtresi motor kapali, basing farki anlamsiz

Egzoz gaz1 fark basinci sezicisi gerilim ¢ok diisiik

Egzoz gazi fark basinci sezicisi gerilim ¢ok yiiksek

Egzoz gazi fark basinci sezicisi atesleme bozuklugu sinyali

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Egzoz Gaz Diferansiyel Basing Ol¢iim

Arahg Olmasi Gereken Degerler
Maksimum gosterge araligi 0....100 kPa

Motor calisma sicakliginda ve relantide 0....1 kPa

Motor devri 3000 1/min devirde 2....10kPa

Tablo 9.1: Egzoz gaz diferansiyel basin¢ degerleri
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NOT: Bu degerler partikiil filtresinden 6nceki ve sonraki giincel basing farki
hakkinda bilgi verir.
UYARI: Gosterilen deger ne kadar yiiksek ise partikiil filtresinin yiik durumu o
denli yiiksektir.
: Gerilim beslemesinin kontrolii
Egzoz geri basing bildirim sensorii bileseninin soket baglantisi
cekilmis olmalidir.

1.  Kablo demeti tarafindan 3 numarali terminalden (+) 2 numarali terminale
(-) dogru dlgiim yapilir.

Sekil 9.3: Egzoz geri basing bildirim sensoriiniin terminalleri

Kontak agik itibari ile deger 4,8....5,2 V olmalidir.
Sinyal geriliminin kontrolii

Egzoz geri basing bildirim sensdriin soket baglantisi takili olmalidir.
Uygun adaptor kablolar1 kullanilmalidir.

1 (sinyal) numarali terminalden sasiye dogru 6l¢iim yapilir.

Partikiil filitresinin oniindeki hortum ¢ikarilir.

Bir basing /vakum el pompasin1 egzoz geri basing bildirim sensoriine
giden hortuma baglanir.

Kontak acik itibari ile degerler agagidaki gibi olmalidir.

0 Egzoz geri basing bildirim sensoriine 0 kPa ytiksek basing uygulayin

o 03...0,7V
0 Egzoz geri basing bildirim sensoriine 50 kPa yiiksek basing uygulayin

0o 25..29V
0 Egzoz geri basing bildirim sensoriine 100 kPa ytiksek basing uygulayin
0 46..50V

UYARI: 100 kPa = 1 bar
L Diger ariza olasiliklar:

A) Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre
B)  Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 kotii
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C) Egzoz geri basing bildirim sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna
ragmen arizali
D) Motor kontrol iinitesi bileseni arizali

23. KICK-DOWN SENSORU

Gorevi

Kick-down sensoriiniin gorevi; ani hizlanmalarda ECU’ya sinyal gondererek
gii¢ zenginlestirilmesi saglar.

Sekil 10.1: Kick-down sensorii

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Bu sensor bir anahtar gorevi gormektedir. Gaz pedalinin hemen altindaki taban
désemesinin lstline yerlestirilmistir. Gaz pedalina, direng noktasindan ileri sonuna
kadar basildiginda, kick- down sensorii devreye girer ve motor ECU’suna bir sinyal
gonderir.

Otomatik sanziman motor devir sayisindan bagimsiz olarak vites kademesini
miimkiin olan en diisiik vitese gegirir. Bu sekilde ara¢ daha seri bi¢imde hizlanir. Bu
Ozelligi sadece sollama yaparken veya ani hizlanma gerektigi zaman kullanilir.
Ciinki bu fonksiyon yakit tiiketimini artirmaktadir.

Kontrolleri
- Muhtemel ariza kodlar
P1835 Kick-Down Anahtar1 Devre
Kick-Down Acik Basarisiz
P1836 Anahtan
Kick-Down Kisa Basarisiz
pP1837 Anahtari
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NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Gerilim kontrolii

(1 Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

(1 Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 3
numarali terminale (-) dogru l¢iim yapilir.

V

Sekil 10.2:Gerilim kontrolii

(1 Kontak agik durumda iken 6l¢iilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.
Diger ariza olasihiklar:

(1 Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre

(1 Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 kotii

1 Kick-down sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizali

(] Motor kontrol {initesi bileseni arizali
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24. TURBOSARJ VE BASINC SENSORU

Gorevi

Turbosarj ve basing sensoriiniin gorevi; turbosarj basincini yani emme manifoldu
basincini tespit ederek ECU’ya bildirmektir. Eger turbosarj basinci anormal bir
sekilde yiikselirse motor ECU’su motoru korumak i¢in yakit gondermeyi keser.

T

Sekil 11.1: Turbosarj ve basin¢ sensorii
Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Motorun emdigi havanin emme manifoldundaki basinci, gerilimle dogru orantili
olarak elektrik geriliminde degisimler meydana getirir.

Sensoriin i¢inde basinca gore direnci degisen bir eleman (load- cell) bulunmaktadir.
Bu direng sabit hava kabi iizerine yerlestirilmistir. Emme manifoldu igerisindeki
vakum degistik¢e direncin degeri degisir, bu direng degisimine gore ECU, manifold
vakumunu algilar. Ayrica kontak ilk a¢ildigi anda emme manifoldundaki basing,
atmosfer basincina esit oldugu icin bu andaki basing bilgisi, ECU tarafindan hafizaya
referans bilgi olarak alinir. Motor calistig1 zaman bu bilgiye gore ¢alisma diizenlenir.

Kontrolleri
- Muhtemel ariza kodlar:
P0069 Emis borusu basinci makul degil
P0106 Emis borusu basinct olmasi gereken alan disinda
P0235 Turbo doldurucu basing verici A dogru degil
Turbo doldurucu basing verici A atesleme bozuklugu
P0236 sinyali
P0237 Turbo doldurucu basing verici A sinyal ¢ok kii¢lik
P0238 Turbo doldurucu basing verici A sinyal ¢ok kii¢iik

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.
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Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Emis Borusu Basinci Ol¢iim Arahig Olmasi Gereken Degerler
Motor calisma sicakliginda ve relantide 900....1100 mbar

Tablo 11.1: Emis borusu basinci degerleri

UYARI: Olmasi gereken degerler turbosarj ve basing sensorii tarafindan
belirlenmektedir.

Kesilme veya arti baglantist durumunda 2490 hPa degeri gosterilir.
- Gerilim beslemesinin kontrolii

(1 Turbosarj ve basing sensorii bileseninin soket baglantisi ¢ekilir.

(1 Kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 2 numarali
terminale (-) dogru 6l¢iim yapilir.

Eleman Besleme gerilimi [ Terminal sayis1 Baglanti ayagi
1.Sasi
Turbo Sarj ve Basing
5V 3 2.Besleme
Sensori
3.Sinyal

Sekil 11.2:Sensor ayak pinleri

&

Sekil 11.3: Turbosarj ve basing sensorii soket baglantisi ve
terminalleri

(1 Kontak acik itibar1 ile deger 4,8....5,2 V olmalidir.
Sinyal geriliminin kontrolii

(1 Uygun adaptor kablosunu turbosarj ve basing sensoriiniin soket
baglantis1 arasina baglanir.

) 3 numarali terminalden sasiye dogru 6l¢iim yapilir.
(1 Kontak agik itibari ile deger 2,1....2,6 V olmalidir.
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Diger ariza olasiliklar:

(1 Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre

(1 Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 koti

Turbo sarj ve basing sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna
ragmen arizali

[J  Motor kontrol {initesi bileseni arizali

|

25. DARBE SENSORU
Gorevi

Darbe sensoriiniin gorevi; kaza durumunda yakit besleme pompasini devre disi

birakarak, yakit enjeksiyon sisteminden disar1 sizacak yakit sebebi ile yangin ¢ikmast
ihtimalini azaltir.

Sekil 12.1: Darbe sensorii

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Darbe sensorii, arac iizerinde darbe etkisini en iyi algilayabilecegi bir yerde
bulunur. Araglara gore yerlestirme yerleri degisiklik gosterebilir. Darbe sensorii,
konik bir yuvaya oturtulmus ¢elik bir bilye ve bu bilyeyi yerinde tutmasi igin bir
miknatistan olusur. Siddetli bir carpisma halinde bilye manyetik kuvvetin etkisinden
kurtulur ve yakit pompasinin sasi baglantisin1 keserek normalde kapali olan elektrik
devresini agar. Dolayisiyla da enjeksiyon sisteminin yakit beslemesini keser.

Kontrolleri

Muhtemel ariza kodlari

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢g marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.
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Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkagi tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

- Gerilim kontrolii

(1 Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

(1 Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 3
numarali terminale (-) dogru 6l¢iim yapilir.

V

Sekil 12.2: Gerilim kontrolii
Kontak a¢ik durumda iken olgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidur.

Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre

Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 kotii

Darbe sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali
Motor kontrol {initesi bileseni arizali

0 B A B

26. MOTOR YAGI SICAKLIK SENSORU

Gorevi

Elektronik kontrol iinitesine motor yag: sicakligi ile orantili analog sinyal gdénderir.
Elektronik kontrol {initesi bu sensorden gelen bilgiye gore yag viskozitesini hesaplar.
Bu deger HEUI (Hidrolik Tahrikli Elektronik Birim Enjeksiyonu) yakit sistemi
mevcut dizel motorlarinda, pliskiirtiilen yakit miktar1 agisindan énemlidir.

NOT: HEUI (Hidrolik Tahrikli Elektronik Birim Enjeksiyonu), enjektorlerin
kam mili tarafindan hareket ettirilmeyen sistem ilk 1993 senesinde tanitildi. Klasik
birim enjeksiyon tarzi motor kam mili igleminin aksine HEUI sistemi yiiksek basinglt
enjeksiyonu ¢alistirmak i¢in motor yagini kullanir.
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Sekil 13.1: Motor yag sicaklik sensorii
Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Motor yag1 sicaklik sensorii sicakliga bagli bir direngtir. NTC (Negatif Sicaklik
Katsayis1) veya rezistor sicaklik sezicisi artan sicakliklarda kendisinin elektrik
direncini ¢ok fazla azaltir. Sezici direnci, gerilim kismi devresinin bir pargasidir.
Sezicide 6lgiilen gerilim bdylece sicakliga baglidir. Motor kontrol iinitesi bilesenleri
motor yag1 sicaklik sensoriindeki degisen gerilim diisiislerini degerlendirerek motor
yag1 sicakligini hesaplar.

Kontrfolleri

Muhtemel ariza kodlar

1015  Motor yagi sicaklik sensorii maksimum deger asildi.
1016  Motor yag sicaklik sensorii minimum degerin altinda kaldi.

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Motor Yagi Sicakhgi Olciim Arahig Olmasi Gereken Ger¢ek Degerler

Maksimum gosterge araligi -20....150° C

Motor calisma sicakliginda ve relantide 20

60....50°C

cevre sicakliginda

Tablo 13.1: Motor yagi sicakhg degerleri

UYARI: -20 °C 6l¢iim degerlerindeki olasi ariza nedeni motor yag1 sicaklik
sensoOrii akim devresinin devre dis1 kalmasidir. 150 °C 6l¢iim degerlerindeki olasi
ariza nedeni hatlarin zarar gérmiis olmasi ya da kisa devre olmasidir.

Gerilim beslemesinin kontrolii

1 Motor yag: sicaklik sensoriiniin soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.
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(1 Sistem test adaptoriinde 2-15 numarali terminalden 2-39 numarali
terminale dogru 6l¢iim yapilir.
O Kontak agik itibari ile deger 4,5....5,5 V olmalidir.

Direnclerin kontrolii

(1 Motor yagr sicaklik sensoriiniin soket baglantisi takili olmalidir.

(1 Sistem kontrol adaptoriindeki baglanti hatti kumanda cihazi
tarafindan kopmustur.

(1 Sistem test adaptoriinde 2-15 numarali terminalden 2-39 numarali
terminale dogru 6l¢tim yapilir.

(1 Kontak kapatilmistir.
[0 Olmast gereken degerler sinyal gerilimi kontroliinden sonra verilmistir.
Sinyal gerilimi kontrolii

|

Sistem kontrol adaptoriinii tam olarak baglayiniz.

(] Sistem test adaptdriinde 2-15 numarali terminalden 2-39 numarali
terminale dogru dl¢tim yapilir.

(1 Kontak acik itibar1 ile degerler asagida verilmistir.

4,10 .4,30

0 0°C ‘de direng/gerilim  5,60....5,90 kohm V
3,50.3,70

0 20 ° C ‘de direng¢/gerilim  2,45....2,55 kohm V
2,5...2,8

0 40 ° C “‘de direng¢/gerilim  1,1....1,2 kohm Vv
1,8....2,0

0 60 ° C ‘de direng/gerilim  0,55....0,65 kohm V
1,1....1,3

0 80 ° C ‘de direng/gerilim  0,31....0,33 kohm V
100 ° C ‘de 0,7....0,9

0 direng/gerilim 0,19....0,20 kohm V

Diger ariza olasiliklar:

(1 Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre

(1 Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 koti

Motor yag1 sicaklik sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizalt

(1 Motor kontrol iinitesi bileseni arizali

|

27. MOTOR YAG BASINC VE SEVIiYE SENSORU

Gorevi

Yag basing sensorii, motor yag basinci bilgisini elektronik kontrol iinitesine gonderir.
Yag seviye sensorii ise motor yagi seviyesini elektronik kontrol iinitesine bildirerek
surlicliiyll uyarir.
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Sekil 14.1: Motor yag seviye sensorii Sekil 14.2: Motor yag basing
sensori

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Motor yag basincit ve seviyesi degeri elektronik kontrol iinitesi tarafindan siirekli
olarak takip edilerek gosterge panosuna iletilir.

Motorun emniyetli ¢aligmasina yonelik kritik oneme sahip sensordiir. Motor yag
basincinda meydana gelebilecek anormal bir diisme durumunda motor elektronik
kontrol iinitesi tarafindan siiriiciiden bagimsiz olarak motor durdurulur.

Sekil 14.3: Motor yagi seviye sensoriiniin Sekil 14.3: Motor yagi basing
sensoriiniin motor iizerindeki yeri motor iuizerindeki yeri

Kontrolleri

Yag basin¢ sensorii muhtemel ariza kodlari

1615 Motor yag basing sensorii maksimum deger asildi.
1616 Motor yag basing sensorii minimum deger altinda kaldi.
1617 Motor yag basing sensdrii sinyal uyumsuz

2017 Motor yag basing sensorii sinyal uyumsuz

2020 Motor yag basing sensorlii minimum deger altinda kald.
2021 Motor yag basing sensorii minimum deger altinda kaldi.

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.
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Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkagi tespit edildiginde asagidaki

kontrollerin yapilmasi gerekir.

Olmasi Gereken Ger¢ek
Motor Yag Basinc1 Olciim Aralig
Degerler
Maksimum gosterge araligi 0....500 kPa
Motor ¢alisma sicakliginda, yag seviyesi tamam
Motor devir sayisint degistirdigimiz zaman 100....500kPa
olmalidir.

Tablo 14.1: Motor yag basinci degerleri

Uyar1: Degerler, artan motor devir sayisi ile yiikselmektedir.

Gerilim beslemesinin kontrolii

(1 Sistem test adaptoriinde 2-06 numarali terminalden 2-10 numarali
terminale dogru 6l¢lim yapilir.
O Kontak ag¢ik olmasi itibari ile deger 4,5....5,5 V olmalidir.

Sinyal gerilimi kontrolii

(1 Sistem test adaptoriinde 2-10 numarali terminalden 2-32 numarali
terminale dogru Sl¢lim yapilir.
(1 Motor ¢alisma sicakliginda ve relantide 1,0....3,0 V olmalidir.

Diger ariza olasihiklar:

(1 Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre
(1 Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 koti

J

ragmen arizal

Motor yag1 basing sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna

(] Motor kontrol {initesi bileseni arizali

Yag seviye sensorii muhtemel ariza kodlari

2026 Motor yag seviye sensorii sinyali saha disinda

2509 Motor yag seviye sensorii kesilme/sinyal yok.

2515 Motor yag seviye sensorli maksimum deger asildi.

2516 Motor yag seviye sensorii minimum degerin altinda kaldi.
2517 Motor yag seviye sensorl sinyal uyumsuz

Motor Yagi Konumu Ol¢iim Arahg:

Olmasi Gereken Gerc¢ek Degerler

Maksimum gosterge araligi

-10....13 Gergek :1

Motor ¢alisma sicakliginda ve relantide iken
motoru durdurun ve kontag1 devreye aliniz.

Gergek:1 olmalidir.

1....2 min’e gore deger -6,0....2,0

Tablo 14.2: Motor yag1 konumu degerleri
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Direnc¢ kontrolii

0

0

0

0

[
[

0

Kontak kapatilmis olmalidir.

Sistem test adaptoriinde 2-23 numarali terminalden 2-49 numarali
terminale dogru Ol¢tim yapilir.

Olgiilen deger 20....24 Ohm olmalidr.

Diger ariza olasihiklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre

Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglanti kotii

Motor yagi seviye sensOrii bileseni olumlu kontrol sonucuna
ragmen arizali

Motor kontrol iinitesi bileseni arizali

28. KRANK MiLi KONUM SENSORU

Gorevi

Krank mili konum sensoriiniin gorevi; krank milinin devir sayisim1i ve tam
pozisyonunu, baska bir ifade ile agisal konumunu tespit ederek ECU’ya iletmektir.
Ayn1 zamanda bu bilgiyi, elektronik kontrol iinitesi tarafindan gosterge tablosundaki
motor devir saatine gébndermektir.

Krank milinin ag¢isal konumu; piiskiirtme agisini, buna gore de elektronik kontrol
iinitesi tarafindan piiskiirtme siiresinin hesaplanmasi i¢in tetikleme noktasini verir.
Gergek zamanli olarak krank mili devir sayisinin algilanabilmesi igin endiiktif
sensorler kullanilir.

Sekil 15.1: Krank mili konum sensorii

KRANK MIL] KONUM
SENSORU

Sekil 15.2: Krank mili konum sensoriiniin motor tizerindeki yeri
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Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
- Yapisal ozellikleri

Bu sensor igersinde kalict bir miknatis (1) ve sensor bobini (5) bulunan boru
seklinde bir muhafazadan olusur.

1. Kalict miknatis
g 2. Motor hizi-referans sensoru
R 3. Blok

4. Demir nuve

5. Sensor bobini

6. Disler

Sekil 15.3: Krank mili konum sensoriiniin yapisi
Calismasi

Miknatis (1) tarafindan olusturulan manyetik akimda disli ¢arkta bulunan, dissiz
(8bos) kismin gectigi sirada bir sinyal degisimi meydana gelir. Bu sinyal degisimi,
sargilarin uglarinda, sirayla pozitif (sensoriin karsisinda bosluk olmasi) voltaj
olusturacak bir elektromotor kuvveti meydana getirir. Diger tiim faktorler ayni
kalmak sartiyla sensordeki en yiiksek ¢ikis voltaji sensor ve dis (bosluk) arasindaki
uzakliga baghdir. Disli ¢ark 60 dise sahiptir, bunlardan 2 tanesi referans olusturmak
iizere bosaltilmistir. Boylece her bir dis adimi 6° lik bir agiya (360° lik a¢1 60 dise
boliinmiis) senkronizasyon (es zamanlama) noktasi iki eksik disi takip eden ilk disin
sonunda tanimlanir; bu aralik sensoriin altindan gegtiginde motor, 1-4 piston ¢ifti
UON’den 114° 6nde konumdadir.

(v)

!

+

AAARARARA (AARARAN,
UUUUTUUY] | puuguuuy

1. Krank mili
konum sensorii

2. Disli garkli krank
mili kasnag1

3. Sinyal ¢iktis1
4. ki adet eksik
dise es diisen sinyal

|
&

®

(s)

Sekil 15.4: Krank mili konum sensoriiniin ¢alismasi
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. Muhtemel ariza kodlar

Krank mili konum sensorii bilesenler

P0315 O0grenilmemis.

P0320 Krank konum sensorii sinyal mevcut degil
P0335 Krank mili konum sensorii fonksiyon kesintisi
P0336 Krank mili konum sensoérii sinyal uyumsuz

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkag1 tespit edildiginde asagidaki
kontrollerin yapilmasi gerekir.

Elektrik tesisati baglantisi: Krank mili konum sensorii ECU’ya (30 ve 49’uncu
uclar) sasilenmis durumda ve tizeri dis etkileri kesen kilifla korunmus kablo demeti
ile baglanmustir.

[ _1
1 4 3 .
—
\
[a9]| =
[30 1 2 3
Sekil 15.5: Elektrik tesisati Sekil 15.6: Sensor
baglantisi terminalleri
Eleman Besleme gerilimi | Terminal sayisi Baglant1 ayag
1.Besleme
Krank Mili Konum _
5V 3 2.Sinyal
Sensorii
3.Sasileme

Sekil 15.7: Sensor ayak pinleri

Gerilim kontrolii

O Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

[J  Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 3
numarali terminale (-) dogru 6l¢iim yapilir.
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2.3

]!ll

-

Sekil 15.8: Gerilim kontrolii
Kontak ag¢ik durumda iken olgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

\%

[J  Direnc kontrolii

(1 Kontak anahtarini kapali konuma getiriniz.

(1 Krank mili konum sensoérii bileseninin soket baglantisini sdkiiniiz.

(1 Ohmmetre ile bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) 2
numarali terminale (-) dogru direng ol¢timii yapilir.

0 -10....... 50 °C itibart ile degerler 480....... 540 Ohm arasinda
olmalidir.

[

Sekil 15.9: Direnc¢ kontrolii

NOT: Terminallerden yapilacak diren¢ 6l¢iimiindeki degerler ara¢ marka ve
modeline gore degisiklik gosterebilir. Olas1 direng mukayeselerini diagnos
cihazindaki olmasi gereken degerlere gére yapiniz.

- Sinyal kontrolii

Motor ¢alisma sicakliginda ve rélanti devrindeki sinyal akislar1 asagidaki gibi
olmalidir.

Sekil 15.10: Krank mili konum sensorii osiloskop sinyal akisi
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Osiloskop kullanilmalidir.

Krank mili konum sensorii bileseninin soket baglantis1 takili
olmalidir.

Uygun adaptdr kablosu krank mili konum sensorii bileseninin soket
baglantis1 arasina baglanmalidir.

Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ), 2 numaral
terminale (- ) dogru 6l¢iim yapilir.

Sensor ile disli cark arasindaki boslugun kontrolii

Sensor ile disli cark arasindaki bosluk sentil yardimiyla 6l¢iilmelidir. Bosluk
0.5mm-1.5 mm arasinda olmalidir.

M

Sekil 15.11: Sensor ile disli ¢cark arasi1 boslugun odl¢iilmesi

- Diger ariza olasihiklar:

0

[ I A I A

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olup
olmadig,

Soket baglantilarinda korozyon olup olmadigi,

Sasi baglantilari,

Impuls ¢arkinda hasar, kirlenme veya gevseme olup olmadigi,
Motor kontrol {initesi bileseni arizali olup olmadigi kontrol edilir.

29. KAM MILi KONUM SENSORU

Gorevi

Kam mili pozisyon (konum) sensoriiniin gérevi; kam milinin pozisyonu ve hizina ait
bilgileri alarak ECU’ya gondermektir. Bu sensor atesleme sisteminde rol alan
sensoOrlerden bir tanesidir. Bu sensor aracin hizina, kam milinin pozisyonuna,
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silindirin bulundugu konuma goére supaplarin kapanma zamanlarini hesaplayarak
dogru yanma aninda bujilerin ateslemesini saglar.

Sekil 16.1: Kam mili konum sensorii

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Kam mili konum sensérii Hall-etkisi prensibine gére ¢alisir. Icinden akim gegen yari
iletken bir tabaka (kuvvet cizgileri akim yonii ile dik ag1 teskil etmektedir) uglar
arasinda “HALL” voltaji denen bir gerilim farki {iretir.

Sayet akim siddeti sabit kalirsa iiretilen voltaj sadece manyetik alanin siddetine bagh
kalir; bu nedenle frekansi, manyetik alandaki degisim hizi ile orantili modiiler bir
elektrik sinyali elde etmek i¢in manyetik alan siddetindeki dik degisim yeterlidir.

Bu degisimi elde etmek i¢in sensor bir seri penceresi (kasnagin i¢ kismi) bulunan bir
metal bilezige sahiptir.

Hareket esnasinda bilezigin metal kismi sensoril kapatir ve manyetik akimi
engelleyerek diisiik bir ¢ikis sinyali olusmasina neden olur. Islemin tersi olarak ara
bosluga karsilik geldiginde manyetik akim dolayisi ile sensor yiiksek bir sinyal iiretir.

1
2
3
2 .
iyl
1.Deflektor

2.Manyetik malzeme
3.Ara bosluk

Sekil 16.2: Hall-Etki prensibi
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Motor
Sinyali Motor giicii, tork Motor
olmadiginda kendiliginden
simirlama calismaz
stop eder

Mars sirasinda krank mili X
konum sensori.....
Moto c¢aligirke
r n krank mili X
konum sensori.....
Mars sirasinda kam mili X X
konum sensorii. . ...
Moto c¢alisirke
r n kam mili X
konum sensorii.....
Her iki sensoriin. . ... X

Tablo 16.1: Krank mili ve kam mili ariza konumlari

Motor calistirildiginda elektronik kontrol iinitesi tarafindan krank mili konum
sensorii ve eksantrik (kam) mili konum sensorii sinyallerinin senkronizasyonu
kontrol edilir. Her iki sinyal de mevcutsa biitiin aksiyonlar krank mili konum sensorii
sinyaline baglanir. Sinyallerden birinin olmamasi durumunda elektronik kontrol
iinitesi tarafindan yapilan islemler ve motorun g¢alisma durumu Tablo 17.1°de

gosterilmistir.
16.3. Kontrolleri

Muhtemel ariza kodlari

P0340
P0341
P0342
P0342
P0345

P0347

P0348
P0365

P0367
P0368

Kam mili konum sensorii

Kam mili konum sensorii sinyal uyumsuz

Kam mili konum sensorii giris sinyali diigiik
Kam mili konum sensorii girig sinyali yliksek
Kam mili konum sensorii A (Bank 2)

Kam mili konum sensorii A (Bank 2)giris sinyali
diistik

Kam mili konum sensorii A (Bank 2)giris sinyali
yiiksek

Kam mili konum sensorii B (Bank 1)

Kam mili konum sensorii B (Bank 1)giris sinyali
diistik

Kam mili konum sensdrii B (Bank 1)giris sinyali
yiiksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik

gosterebilir.
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Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki

kontrollerin yapilmasi gerekir.
Elektrik tesisati baglantisi: Asagidaki sekilde kutulardaki sayilar ECU

uclarini gostermektedir.

16 |[11][ 53]
| | | | 1 2 3

Sekil 16.3: Elektrik tesisati
Sekil 16.4: Sensor terminalleri

baglantisi
Eleman Besleme gerilimi | Terminal sayisi Baglanti ayagi
1.Besleme
Kam Mili Konum
5V 3 2.Sinyal
Sensori
3.Sasileme

Sekil 16.5: Sensor ayak pinleri
Gerilim kontrolii

O Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.
Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 3

l
numarali terminale (-) dogru 6l¢lim yapilir.
Sekil 16.6: Gerilim kontrolii
(1 Kontak agik durumda iken 6l¢iilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.
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- Diren¢ kontrolii

(1 Kontak anahtarini kapali konuma getiriniz.

Kam mili konum sensorii bileseninin soket baglantisini sokiiniiz.

(1 Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) 2 numarali terminale
(-) dogru direng dl¢timii yapilir.

0 -10....... 50 °C itibar1 ile degerler 480....... 540 Ohm arasinda
olmalidir.

|

Sekil 16.7:Direnc¢ kontrolii

NOT: Terminallerden yapilacak diren¢ Ol¢limiindeki degerler arag marka ve
modeline gore degisiklik gosterebilir. Olas1 direng mukayeselerini diagnos
cihazindaki olmasi1 gereken degerlere gore yapiniz.

Sinyal kontrolii

(1 Osiloskop kullanilmalidir.

1 Kam mili konum sensorii bileseninin soket baglantist takili
olmalidir.

(1 Uygun adaptor kablosu kam mili konum sensorii bileseninin soket
baglantis1 arasina baglanmalidir.

(] Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) , 2 numaral
terminale (- ) dogru 6l¢iim yapilir.

Motor calisma sicakliginda ve rolanti devrindeki sinyal akislart asagidaki gibi
olmalidir.

0 oL S 12 . -

Sekil 16.8: Kam mili konum sensorii osiloskop sinyal akisi
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Diger ariza olasihiklar:

(1 Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olup
olmadigi,

Soket baglantilarinda korozyon olup olmadigi,

Sasi baglantilari,

Impuls carkinda hasar, kirlenme veya gevseme olup olmadigi,
Motor kontrol iinitesi bileseni arizali olup olmadigi kontrol edilir.

(I I A B R

30. VURUNTU SENSORU
Gorevi

Vuruntu sensdrliniin  gorevi; motorda vuruntu yapan silindirin ECU tarafindan
taninmasint  ve sadece s6z konusu silindirin bujisinin atesleme avansinin
degistirilmesini saglayan bir sinyal liretmektir.

Sekil 17.1: Fisli ve kablolu vuruntu sensorii
Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
Miimkiin olan en iyi motor calismast ve ayni zamanda biitiin calisma
sartlarinda yliksek randiman elde edebilmek icin atesleme noktasinin miimkiin

oldugu kadar vuruntu limitine yakin bir sekilde kontrol edilmesi zorunludur.

Elektronik atesleme kontrol sistemi iki temel unsura sahiptir.

Vuruntu sensorti filtre linitesi
Elektronik atesleme kontrolii vuruntu sensorii

Vuruntu sensOrii motorun ¢alismasi1 esnasinda piezzo kristallerin titresimi

sonucunda olusan gerilim sayesinde motordaki vuruntuyu tespit eder. Vuruntu
sensOrii daha sonra vuruntunun siddeti ile artan bir alternatif akim voltaj1 iiretecektir.
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| Temiz yYanma lj Pat,l,m a(\[’,uruntu) |
r"n\

Sekil 17.2: Normal yanma ve vuruntu sinyalleri

Vuruntu sensorii igerisindeki sont rezistans, elektronik kontroliin 5 voltunun asagi
cekilmesine neden olur boylece yaklasik 2.5 volt dl¢clim verecektir. Vuruntu sensorii
2.5 voltluk direkt akim voltajinda tasimnan bir alternatif akim sinyali iiretir. Bu
alternatif akim voltajinm filtre iinitesine gonderir. Ardindan filtre {initesi, vuruntuyu
azaltmak icin elektronik atesleme avansini ayarlar. Avans 0.5° den 2° ye kadar devam
eden adimlarla vuruntu sona erinceye kadar azaltilir. Sinyalin alinamamasi
durumunda atesleme avanst ECU tarafindan 15° ye kadar azaltilir.

$ONT
[REZISTANS é é

Sekil 17.3: Vuruntu sensorii i¢ yapisi

B Montaj yeri: Motor blogunun iist kismi silindirlerin ortasidir.
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Vuruntu
Sensorii

o~
%
NN

i)

Sekil 17.4: Vuruntu sensoriiniin motor iizerindeki yeri

—

Kontrolleri

- Muhtemel ariza kodlar

Vuruntu sensorii 1 giris sinyali

P0327 diisiik

Vuruntu sensorii 1 giris sinyali
P0328 yiiksek

Vuruntu sensorii 2 giris sinyali
P0332 diisiik

Vuruntu sensorii 2 giris sinyali
P0333 yiiksek

Baglanti
Besleme | Terminal
Eleman ayagi
gerilimi sayisi
1.Besleme
Vuruntu
5V 2 2.Sasi
sensori

Sekil 17.5: Vuruntu sensorii terminalleri ve ayak pinleri

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik
gosterebilir.
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Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki
kontro}lerin yapilmas1 gerekir.

[
[
[

O

Direnc kontrolii

Kontak anahtarin1 kapali konuma getiriniz.

Vuruntu sensorii bileseninin soket baglantisini sokiiniiz.

Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) 2 numarali terminale
(-) dogru direng dl¢timii yapilir.

20 °C itibart ile degerler 120....... 280 Ohm arasinda olmalidir.

NOT: Terminallerden yapilacak diren¢ 6l¢iimiindeki degerler arag marka ve
modeline gore degisiklik gosterebilir. Olast direng mukayeselerini diagnos
cihazindaki olmasi gereken degerlere gore yapiniz.

[
[
[

0

Sinyal kontrolii

Osiloskop kullanilmalidir.

Vuruntu sensorii bileseninin soket baglantisi takili olmalidir.

Uygun adaptor kablosu kam mili konum sensorii bileseninin soket
baglantis1 arasina baglanmalidir.

Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ), 2 numarali
terminale ( - ) dogru dl¢iim yapilir.

Sinyal akis1 4000 1/min olmalidir.

™

Sekil 17.5: Osilaskopta vuruntu sensorii sinyal akisi

31. ELEKTRONIK KONTROL UNITELERI

Otomobillerde kullanilan sensdrler (algilayicilar) ¢evrelerini algilarken aktivatorler

(uygulayicilar)

sensOrlerden gelen bilgiler dogrultusunda cesitli eylemleri

gergeklestirir. Bu parcalaridan sensorleri duyu organlarimiza, aktivatorleri de
kaslarimiza benzetmemiz yanlis olmaz. Algilayicilar ve aktivatdrler; konfor,
giivenlik, yiiriiyen aksamlar, motor gibi aracin tiim fonksiyonlarinda kullanilir.
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Sensor (algilayici) olarak adlandirdigimiz elemanlar; dlgiilmesi gereken fiziksel bir
miktart (1s1, doniis hizi, basing, debi vb.) gerilim ya da akim gibi kolayca
degerlendirilebilen bir elektriksel biiyiikliige cevrilebilen algilama unsurlaridir.
Algilayicilar bu gerilime ¢evirmeyi gerceklestirmek ic¢in kullandiklar1 teknoloji ile
belirlenir. Bu teknolojilerden, termistans ya da indiiktif devir hiz1 algilayicilar1 gibi
bazilarin1 uygulamaya koymak kolaydir. Hall etkisi veya piezo direng gibi 6zellikleri
olan algilayicilar1 da yararlanilabilir hale getirmek i¢in karmasik bir elektronik
sisteme (entegre) ihtiya¢ duyariz.

Aktivator (uygulayici) olarak adlandirdigimiz elemanlar, bir diizenegi hareket
ettirebilmek i¢in elektrik enerjisini mekanik enerjiye doniistiiren pargalardir.
Aktivatorler siklikla dogrusal akim motorlari, tork motorlar1 ve elektrovanalar gibi
elektromanyetik olgulari kullanir. Sensérlerle ilgili bilgiler Motor Isletim Sistemleri
modiilii igerisinde verilmistir. Bu modiil igerisinde ise ECU’nun bilgi aktardig
aktivatorlerle ilgili bilgiler verilecektir.

Elektronik Kontrol Unitesinin (ECU) Bilgi Verdigi Elemanlar

Onemi

Elektronik ara¢ yonetim sisteminin mevcut oldugu motorlarda kumanda yapisi, Sekil
1.1°de goriilecegi iizere veri sinyali {ireten sensdrler (basing, sicaklik, devir, konum
vb.), gercek zamanl olarak degerlendirme ve karsilastirma yaparak ¢ikis sinyalleri
iireten bir ECU ile ¢ikis sinyallerine bagli ¢alisan aktivatorler (enjektdr kumandast,
yakit miktari, motor devri, ariza verileri vb.) olarak 3 temel bilesenden olusmaktadir.

Sensdrlerden gelen

bilgiler Kumanda edilen

elemanlar (aktiivatorler)

Motora alinnan hava miktar

Yakit miktari
Enjektorier

Atesleme kumandasi

Motor devri

Emme manifoldu basinci
Atesle giic cikis kat1

MOTOR

Motor (su) sicakhg: Rélanti dengelemesi

Rélanti motoru

KONTROL Yakit Buhar kontrolii

Aktif karbon filtresi s/valfi

Emilen hava sicakhg:

Gaz kelebeginin konumu

Vuruntu bilgisi
Egzoz gazlarimin durumu

(Lamda sensorii) Relanti konumu

Yiikseklik (rakim-dis basing
bilgisi)

Karbon kanister

1.Silindir USN bilgisi

Vuruntu bilgisi
Vuruntu kontrolii

Relanti konumu Yakit miktar:

(Yakit pompasi ve rolesi)

Yiikseklik (rakim-dis basing
bilgisi)

Sekil 1.1: Elektronik kontrol prensibi
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Arag yOnetim sisteminin ¢aligmasi su sekildedir: ECU, sensorlerden aldig: bilgileri
degerlendirerek uygun hareketi yapar. Ornegin; ECU, motor devir sensdriinden
motor devrini, sogutma suyu sicaklik sensoriinden motor sicakligini, lamda
sensOriinden egzozdan ¢ikan oksijen miktarini, gaz pedali konum sensoriinden gaz
pedalinin konumunu, hava kiitle 6lgerinden motora giren hava miktarim1 6grenerek
bu verilere gore gerekli yakiti gondermesi i¢in yakit ayarlayici selenoid valfe sinyal
gonderir. Bu valf de elektronik kontrol iinitesinin gonderdigi sinyale gore uygun
miktarda acilarak gerekli yakiti enjektorler vasitasiyla motora gonderir ve motor
istenilen sekilde ¢alismis olur.

Parcalar

ECU, isletme elemanlariyla motorun ¢alismasina miidahale eder. Bu komuta

sistemi i¢inde yer alan elemanlar;
Yakit sistemine (enjektorlerin piiskiirtme miktarina),
Atesleme sistemine (atesleme avans miktarina),
Karbon kanister ve salterine (karbon kanisterdeki yakit buharina),
EGR’ye (artan azot oksit emisyonlarinin miidahalesine),
Cift roleye (bobin, pompa vb. elemanlarin elektrik yonetimi),
Diagnostik ikaz lambasina (olas1 arizalarin siiriicliye iletimi),
Elektronik gaz kelebegine (ylike gore hava kontrol yonetimi),
Yakit pompasina (yakitin sisteme taginmasinin kontrolii) miidahale eder.

Analog Dijital (A/D) ve Dijital Analog (D/A) Ceviriciler

Giinliik hayatta karsimiza gikan pek ¢ok biiyiikliik analogdur. Ornegin; 1s1, basing,
agirlik gibi biiyiikliikler analog degerlerdir. Degerler sadece 0 ve 1 gibi iki deger
degil, minimum ile maksimum arasinda ¢ok genis bir yelpazede ¢esitli degerlerde
olabilir. Yani, herhangi bir cismin agirligi 10 gram olabildigi gibi 1 kilo, 10 kilo, 100
kilo veya 1 ton da olabilir.

Diinyadaki biiytlikliiklerin ¢ok biiyiik bir kismi1 analog degerlerden olusmasina
ragmen bilgi isleyen cihazlar (dijital sistemler, mikroislemciler, bilgisayarlar)
dijitaldir. Dijital sistemler bilgiyi daha giivenli, daha hizli isler ve degerlendirir.
Dijital sistemlerde elde edilen bilginin dis diinyaya aktarilmasi (6rnegin
gorlintiillenmesi) analog veya dijital bicimde olabilir. Biitlin bu nedenlerle analog
degerlerin dijitale, dijital degerlerin de analog degerlere ¢cevrilmesi gerekir.

Dis diinyadaki fiziksel degisiklikler (1s1, basing, agirlik), sensor (algilayici) ve
transduserler (¢eviriciler) kullanilarak elektrik gerilimine ¢evrilir. Sensorlerden veya
ceviricilerden alman gerilim analog bir degerdir. Analog degerler Analog/Dijital
(A/D) gevirici yardimu ile dijital degerlere ¢evrilir. Dijital sistem bu bilgiyi istenilen
bir bicimde isler ve bir sonu¢ elde eder. Bu sonug¢ dijital veya analog olarak
degerlendirilebilir. Eger elde edilen sonu¢ analog olarak degerlendirilecekse drnegin
bir hoparldre gonderilecekse tekrar analoga ¢evrilmesi gerekebilir. Dijital degerleri
analog degerlere ¢evirme islemini Dijital/Analog (D/A) ceviriciler yapar (Sekil 1.2).
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Analog A/D Dijital D/ A Analog
© G-"‘?V) ‘ Ceviriciler gftl,'en"‘: Ceviriciler © C_lkgv)

Sekil 1.2: Analog Dijital (A/D) ve Dijital Analog (D/A) Ceviriciler

Yukarida; analog bir degerin dijitale ¢evrilmesi, islendikten sonra tekrar analog
degere c¢evrilme siireci goriilmektedir. Giristeki gerilim bir transduser (gevirici)
yardimu ile elektriksel biiytikliige ¢evrilmis bir fiziksel biiyiikligii (1s1, basing, agirlik
vb.) temsil etmektedir. Bu gerilim daha sonra A/D (Analog/Dijital) gevirici vasitast
ile dijitale ¢evrilir ve dijital olarak islenir. Elde edilen sonu¢ D/A (Dijital/Analog)
cevirici vasitasi ile tekrar analog bilgiye cgevrilir ve ¢ikisa aktarilir. Cikista kullanilan
eleman ise elektriksel biiyiikliigii (gerilim) fiziksel biiyiikliige (ses, 1s1, hareket vb.)
cevirir. Ornegin hoparlér elektriksel biiyiikliigii sese geviren bir aygittir.

Mikro Bilgisayarlarin Calisma Prensibi

Bir mikro bilgisayarin i¢ mimarisi tahmin edilebilecegi gibi ¢ok karmasiktir. Binler
ve milyonlarla ifade edilen transistér ve kompleks pek c¢ok elemandan meydana
gelen mikro bilgisayarlar, temel olarak su birimlerden meydana gelmektedir:

Gegici saklama elemanlar: (Registers): Birkag bitlik bilgiyi tutan belirli
sayidaki kaydedicinden meydana gelir. Bu kaydediciler g gitlik veya 16
blﬁlk makine komutu, veri ve adres bilgisini saklar.

Aritmetik mantik birimi (Arihtmetic lojic unite): Mantiksal karar
veren ve aritmetiksel islemleri yapabilen aritmetik mantik birimidir.
Zamanlama ve kontrol devreleri (Counters): Hem mikroislemcinin ig
islemesini ve hem de dis mikrobilgisayar sisteminin islemesini kontrol
eden zamanlama ve kontrol devreleridir. Bu devreler aritmetik mantik
birimi ve kaydedicilerin calismasini, bellek ve 1/O portlarina disaridan
yapilan bilgi transferleri ile bu elemanlardan disariya dogru yapilan bilgi
transferini kontrol eder. Ayni1 zamanda bu devreler program komutlari
tarafindan belirlenen islerin yerine getirilmesini temin ederler.

- Tamponlar (Buffers): Merkezi islem birimini, ¢evresel birimlerin
olumsuz etkilerinden korur. Tutucularin (Latches) gorevi ise merkezi
islem biriminin olusturdugu adres, veri ve kontrol sinyallerinin bir
sonraki degisiklige kadar saklanmasini saglamaktir. Sekil 1.3’te mikro
bilgisayarin temel yapis1 goriilmektedir.
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Sekil 1.3: Mikro bilgisayarin temel yapisi

Mikro bilgisayarlarin temel fonksiyonu, sensorlerden gelen sinyalleri alarak isler ve
daha sonra hareketli parcalara kumanda eder. Ek olarak mikrobilgisayar ayni
zamanda mikro denetleyiciyi de kontrol eder. Mikrobilgisayarlar; CPU, Bellek ve 1/0
(Input/Output-

Girig/Cikig) portlart olmak iizere li¢ ana kisimdan olugmaktadir. Mikroislemcili bir
sistemde, Bellek, CPU ve I/O ayr1 ayr1 kullanilmaktadirlar. Mikroislemcilerde, bellek
ve I/O entegre devreleri li¢ yol yardimiyla birbirine baglanmistir. Bu yollar:

: Kontrol yolu (CONTROL BUS): Mikroislemcinin zamanlama ve
kontrol devrelerinde (iiretilen kontrol sinyallerini bellege ve 1/O
birimlerine gondermek i¢in kullanilan yoldur. Ornegin oku/yaz
sinyallerini bellege, giris ve ¢ikis portlarina tasir.
Veri yolu (DATA BUS): Veri yolu, makine komutlarin1 ve verileri
bellekten mikroislemciye tasir. Ayn1 zamanda giris/¢ikis transferleri ile
ilgili verileri de tasimak i¢in kullanilir. Kontrol ve adres yollarindan
farkli olarak veri yolu iki yonliidiir. Veri iki yonde de hareket edebilir.
Birgok mikroislemcili sistemde veri yolu sekiz boliimden olusur. Bu
yiizden ayn1 anda 8 bit veya 1 bayt veri tasiyabilir.
: Adres yolu (ADRESS BUS): Adres yolu, bellekteki bir yerin veya veri
transferinde gorev alan giris / ¢1ikis portunun adresini iletmekte kullanilir.

ROM ve RAM bellekte saklanan her komut ve her parga bilginin bir adresi vardir.
Daima 16 bitten olusan bir ikilik say1 programin ¢alismasi sirasinda verilen bir yerin
icerigi gerekli oldugunda mikroiglemci 0 yerin adresini adres yoluna koyar. Adres
yolu, verinin saklandig1 yere ulagmakta kullanilan adresi iletmede kullanilir. Ulagilan
yerin igerigi daha sonra veri yoluna konulur ve bu yolun igerigi mikroislemciye
okunur. Eger bir veri RAM bellege depolanacaksa belirten yeri segcen adres kodu,
mikroislemci tarafindan adres yoluna konur. Daha sonra gonderilen yaz komutu

185



sinyali, veri yolundaki bilginin bir kopyasin1 belirlenen yere yazilmasini saglar. Sekil
1.4’te mikrobilgisayarlarin ¢alisma prensibi gdsterilmistir.

Crystal
. . __ - *> ADRESS BUS
8 (Adres yolu)
Cock 3 & Z iHL “ JL
@ E
g % EPROM RAM o PEY S?Sria.l in{:)e.:r.fa)ce
(=] eri arapirim
S = A wA A
L2 (Veri yolu)
> r "> DATA BUS
"> CONTROL BUS
(Kontrol yolu)

Sekil 1.4: Mikrobilgisayarlarin calisma prensibi

Mikro Denetleyicilerin Calisma Prensipleri

Clock
ROM

(Program yolu)
<JLl’rogram BUS

DATA BUS (Veri yolu)

g —

CPU

L
— -

lRAMl |Timer| ||/0]

Pulse Sensorler
Girisi  Aktiivatorler

Sekil 1.5: Mikrodenetleyicilerin ¢calisma prensibi

Sensorler ve aktivatorler ile veri alis verisi /O (Input/Output) portlardan
saglanmaktadir. Bu portlardan verilen analog sinyaller yapilan programa gore dijital
sinyale ¢evrilebilmekte ve istenildigi gibi islenebilmektedir. Disaridan 6l¢iilen veya
iceriden islemler sonucunda elde edilen veriler hafiza birimlerinde (RAM, ROM)
saklanabilmekte ve daha sonra gerektigi zaman kullanilabilmektedir. Sekil 1.5°te
mikrodenetleyicilerin ¢aligma prensibi gosterilmistir.
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Sekil 1.6: Elektronik kontrol iinitesinde bilginin islenmesi
Elektronik Kontrol Unitelerinde Bilgi isleme

Otomotiv alaninda kullanilan elektronik kontrol iinitelerinde mikrodenetleyiciler
tercih edilmektedir. Sekil 1.6°da bir elektronik kontrol iinitesinde bilginin islenmesi
sematik olarak gosterilmistir.

Veri iletim Yontemleri

Bir noktadan diger bir noktaya dijital (binary) bilgilerin transfer edilmesine “veri
iletimi” denir. Veri iletim sistemleri, bilgisayarlar, bilgisayarlar ile terminaller veya
bilgisayarlar ile alicilar (printer, plotter vb.) arasinda veri iletimlerini gerceklestirir.
Dijital (binary) hale doniistiiriilebilen ses, goriintii gibi analog bilgilerin iletilmesi de
veri iletimi ile gerceklestirilir.

Yiiksek verimliligin yani sira maliyetlerinin de diisiik olmas1 veri iletiminde dijital
tekniklerin kullanilmasinin en 6nemli sebeplerindendir. Dijital sinyallerin iletiminde

iki farkli yontem kullanilir. Bu yontemler;
Paralel veri iletimi,
Seri veri iletimidir.

[J  Elektronik Kontrol Uniteleri Arasinda Haberlesme Yontemleri

Gilinimiiz ve yakin gelecekteki otomobil modellerinde erigilmek istenen
hedeflerden biri de arabanin i¢ ve dis sistemlerle bir ag araciligiyla haberlesmesidir.
Bu anlamda otomobil teknolojisi, modern wugak teknolojisine ulasmayi
amaglamaktadir. Sekil 1.7°de ara¢ haberlesme ag1 goriilmektedir.
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1 CAN BUS
1 LIN BUS
1 MOST BUS

Sekil 1.7: Ara¢ haberlesme ag sistemleri

Elektronik Kontrol Uniteleri Arasinda Haberlesme

Elektronik kontrol iiniteleri, sensorlerden gelen sinyallere gore yonettikleri
sistemlerin ¢alismasini diizenlemektedir. Elektronik kontrol {initeleri birbirleri ile
koordineli bir bi¢imde c¢alismalidir. Otomobiller iizerindeki elektronik kontrol
iinitelerinin birbirleriyle haberlesmelerini saglamak amaciyla elektronik kontrol
iiniteleri arasinda aglar kurulmustur. Motorlu tasitlar incelendiginde 3 c¢esit
haberlesme sisteminin kullanildig1 goriilmektedir. Bunlar CAN, LIN ve MOST isimli
hatlardir. Sekil 1.8’de goriildiigii gibi motor kisminda CAN, konfor donaniminda
LIN, eglence ve bilgilendirme kisminda ise MOST hatlar1 kullanilmaktadir.

E‘im LT’LCE“I E@ Navigasyon

KIS
[::I MOST
Body-CAN
CAN
Sekil 1.8: Haberlesnfesistensleri anim yerleri

CAN-BUS Hattinin Yapisal Ozellikleri
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Otomobillerde, fonksiyonlara ve kullanim konforuna olan talebin siirekli artmasiyla
elektronik pargalarin sayilari da artmaktadir. 1990’11 yillarda kullanilan araglardaki
kontrol tinitelerinin sayis1 15 civarinda iken 2000’li yillarda kontrol {initelerini sayis1
75’e¢ kadar c¢ikmustir. Giliniimiizde tasitlarda kullanilan elektronik kontrol
sistemlerinin sayisal olarak artmasi, beraberinde bir takim olumsuzluklar1 da
getirmistir. Tam elektronik donanimli bir tasitta 2 km uzunlugunda kablo ve 40-50
kg civarinda bir ekstra agirlik s6z konusu olabilmektedir. Orta biiytlikliikteki bir
tagitin opsiyonel donanimlar1 600 farkli kablo kullanilmasini gerektirmektedir Buna
diger sistem elemanlarinin agirlik ve hacimleri de eklendiginde ortaya tasarim ve
iiretim problemleri ile karmasik ve maliyeti yiiksek bir yapi ¢ikmaktadir. Bu
olumsuzluklar, tasarim ve liretim problemlerinin yani sira ariza teshis ve giderme
acisindan da onemlidir.

Bugiine kadarki sebeke sistemine, kontrol iinitelerinin sayis1 ve bunlarin dagitilmig
islevleri ile veri aligverisinin siirekli yiikselen oranin eklenmesiyle aktarim
teknolojisinin gelistirilmesi kaginilmaz olmustur. Ayrica karmasik kablo yapisi yeni
¢oziimler aramayi gerektirdi. Bu nedenle Bosch, Intel ile birlikte CAN-BUS
protokoliinii otomotiv endiistrisi i¢in 1987 yilinda gelistirmistir. CAN kisaltmasinin
acik yazilisi; "Controller Area Network" diir. Gorevi ise kontrol {initelerini
birbirlerine baglayarak bilgi aligverisini saglamaktir. Standart numarasi ISO 11519
ve ISO 11898’dir. CAN-BUS protokolii otomotiv endiistrisinde bilgi degistirilmesi
alaninda hemen bir standart olarak kabul edilmistir.

Kontrol ag1 “CAN” (Controller Area Network), aragta bulunan elektronik kontrol
iiniteleri, sistem elemanlarinin sayisi ve kablo uzunlugunu azaltarak ortak bir
yonetim birimi olusturmak icin gelistirilen bir sistemdir. Sistemin temel mantig
tagitta bulunan ABS, ESP, atesleme sistemi, enjeksiyon sistemi gibi 20 ila 40 farkl
kontrol sistemlerini (Tasita gore degisebilmekte ve sayilart hizla artmaktadir.) tek bir
kontrol sistemi haline getirmektir. Bu amagla Oncelikle benzer isi yapan kontrol
sistemleri birbirleriyle entegre edilmekte ve daha sonra “CAN” ag sistemiyle arag
bilgisayar1 adi1 verilen merkezi kontrol {initesine baglanmaktadir. Tasitta kullanilan
sistemleri alt gruplarda birlestirip sonra da ortak bir kontrol iinitesine (arag
bilgisayari) entegre etmek i¢in kullanilan kontrol ag1 “CAN” temel veri iletim hatlar
olarak adlandirilabilecek bir ¢ift kablo ile diger veri hatlarindan olusur. Burada tekli
kablolar, biikiimlii kablolar veya fiber optik kablolar kullanilabilmektedir. Bu
sistemde sadece bilesenler CAN-BUS iizerinden kontrol initelerine baglanmistir.
Diger komponentler; aktorler, sensorler, ampuller, elektrik motorlar1 kontrol
iinitelerine geleneksel kablo {izerinden baglanmistir. Bilgiler CAN-BUS iizerinden
aligveris yapilirken voltaj sinyallerinin genislik ve boylar1 tanimlanmis ve
bicimlendirilmistir. CAN-BUS hattinin  kullanilmasinin  avantajlarim1 ~ sdyle
siralayabiliriz:
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Sekil 1.9: CAN-BUS veri yolu

B Sensor ve sinyal kablolarini azaltmak igin bir sensdriin sinyali bir¢cok
%erde kullanilmistir.

ablo demetlerinde daha az kablo kullanilmistir.
Kablo hatlarinda agirlik oldukga azaltilmistir.
Kontrol iiniteleri baglantilarinda az sayida terminal baglantisi yapilmustir.
Gelistirilmis giivenirlilik ve teshis kolaylig1 saglanmistir.

R |

Veriler CAN veri yolu ile iki yonlii iki adet kablo iizerinden transfer edilmektedir.
CAN veri yolu Sekil 1.9°da goriildiigii gibi telefon ile yapilan konferans goriismesine
benzetilebilir. Bir abone konusurken diger aboneler onu dinler. Abonelerden bazilari
bu veri ile ilgilenir. Ilgilenen abone bilgiyi degerlendirir, digerleri ise bu bilgiyi goz
Oniline almamay1 tercih eder.

1.8.2. CAN-BUS Bilgisi

CAN hattindan veri transferi isleminde Sekil 1.10°da goriildiigi gibi 5 fonksiyon
goze carpar. Bunlar; verinin saglanmasi, gonderilmesi, alinmasi, kontrol edilmesi ve
kabul edilmesidir.

Kontral Unitesi1

Kontral Unitesi 2

Kantrol Unitesi 3

Kontral Unitesi 4

Veri Kabul

Yeri Kontrol

Yeri Alimi

Veri Saglanmasi

Weri
Gonderilmesi

“eri Kontrol

Yeri Kabul

Veri Kabul

Veri Kontrol

Yeri Alimi

Veri Yolu Hatti

Sekil 1.10: CAN hattinda veri iletimi
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CAN hattindaki veri bilgisine BUS adi verilir. BUS bir yolcu otobiisii gibi
diisiiniilebilir. Bir yolcu otobiisiiniin ¢ok sayida insan1 bazi bdlgeler arasinda tagimasi
gibi BUS bilgisi de baz1 kontrol {initeleri arasinda ¢ok miktarda bilgiyi tagir. BUS
bilgi aktarimi durumunda g6z onilinde bulundurulmasi gereken husus, her BUS
kullanicisinin hem bilgi gonderen hem de bilgi alan {inite olabilmesidir. Her bilgi
akist durumunda diger tiim tiniteler bilgiyi alirken sadece bir BUS kullanicisi bilgiyi
aktarir.

CAN-BUS sistemi; kontrol iiniteleri, alici/verici {initeleri ve data-bus kablolarindan
olusmaktadir.

CAN-BUS kontrol iinitesi: Kumanda cihazi i¢indeki
Mikrocomputer’den (CPU) gonderilmesi gerekli olan verileri alir. Bu
verileri (sinyalleri) diizenler ve CAN-Verici/Alict tinitesine gonderir. Bu
veriler, kontrol {nitesi ic¢inde yliksek frekansli dort kose formunda
gerilime (yaklasik 200 kHz) doniistiiriiliir ve kii¢iikk bir dogru-akima
(vaklasik 5V gibi) modile edilir. CAN-Kontrol {initesi, CAN-
Verici/Alicisindan da verileri alir, aymi sekilde diizenler ve kumanda
cihazindaki Mikrocomputer’e (CPU) iletir.

CAN-BUS verici/ahc iinitesi: CAN-Bus verici/alic1 {initesi, hem bir
verici (Transmitter) ve hem de bir alicidir (Receiver). Bu tinite, CAN-
kontrol initesinden gelen verileri donistiiriir ve Databus kablolarina
gonderir. Ayn1 sekilde Databus kablolarindan gelen verileri de CAN-
kontrol iinitesi i¢in dOniistiiriir.

CAN-BUS databus kablolari: Veri iletim kablolar1 ¢ift yonliidiir (her
iki yone veri iletimi 6zelligi) ve verilerin iletimine yarar. Onlar CAN-
High ve CAN-Low olarak adlandirilir. Ciftli kablo tekniginde Databus
kablolar1 sa¢ oOrgiisii seklinde oriiliidiir. Kablonun sa¢ orgiisii seklinde
oriilii olmasi, kablonun elektro manyetik etkilere karsi direncli olmasini
saglar. Her iki kablodaki elektrik gerilimleri zit yonliidiir. Eger bu
Databus kablolarindan birindeki elektrik gerilimi yaklasik 0 volt ise diger
kablodaki elektrik gerilimi ise 5 volt veya tam tersi olur. Sekil 1.11°de
CAN-BUS databus kablosunun resmi ve bilgileri goriilmektedir.
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Ciftli Kablo

g 4 9
[\ 20 mm kivrim boyu
0,35 veya 0,5 mm kesiti

_.l 20 | — CAN-Bus kablosu

Kablo rengi CAN High CAN Low

Gug aktarma sis. Portakal/Siyah Portakal/Kahverengi
Konfor sistemi Portakal/Yesil Portakal/Kahverengi
Gostergeler Portakal/Mor Portakal/Kahverengi

g g g
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Sekil 1.11: CAN-BUS kablo ozellikleri

CAN-High ve CAN-Low kablolarinin kullanilma sebepleri ise sunlardir:
0

O

O
|
O

Parazite kars1 yiiksek direng saglayabilmeleri icin,
Yedekleme fonksiyonu olmasi, diger bir ifade ile, eger veri kablolarindan birisi
}éosz veya negatif kutupla kisa devre yaparak devre dis1 kalir ise,

AN-Verileri fonksiyonel olan diger kablo iizerinden iletebilir.
Genel olarak isletme emniyetini yiikseltmek
CAN-High ve CAN-Low hatlarina ayn1 anda ayni enformasyonlar gonderilir,
sadece salinimlart zit yonlidiir.

CAN-Bus kablolarmin kontrollerinde iki 6l¢lim metodu kullanilir:

Diren¢ ol¢iimii: CAN-H ve CAN-L arasinda yapilan direng Ol¢ilimiinde
Olgiilen direng degeri 60 Q olmalidir. Olglim yapilirken sistemin gerilimsiz
olmasina dikkat edilmelidir.

Gerilimi_ol¢iimii: CAN-H-Sasi ve CAN-L-Sasi arasinda gerilim Ol¢iimii
y'ilpllird Problemsiz bir sistemde okunan gerilim degeri yaklasik 2,5 V
olmalidir.

32. ELEKTROMANYETIK ENJEKTORLER

Gorevleri ve Cesitleri

Elektromanyetik enjektorler, motorun ¢alisma kosullarina uygun olarak elektronik
kontrol iinitesinden gelen sinyallere gére zamaninda ve uygun miktarda yakit1 silindir
icerisine piliskiirtme iglemini yerine getirir. Yakit enjeksiyon sisteminin en dnemli
aktivatorlerinden birisi olan elektromanyetik enjektorlerin goriintiileri Resim 2.1°de
goriilmektedir. Yakit enjeksiyon ve atesleme sistemleri agisal donme hizi, giris
havast yogunlugu, geriye doniik yogunlasma kontrolii diye bilinen bir 6l¢iim
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sisteminden yararlanmaktadir. Pratikte sistem motor tarafindan emilen hava miktarini
6lemek i¢in motor hizi (dev/dk.) ile hava yogunlugunu (basing ve sicaklik derecesini)
kullanmaktadir. Her bir motor ¢evriminde, her silindire emilen havanin miktari
sadece emme havasi yogunluguna bagli olmayip ayrica silindir kapasitesi ve
voliimetrik verime de baghdir.

”,

Resim 2.1: Elektromanyetik enjektorler (piezo enjektor ve selenoid valfli
pompa enjektor)

Hava yogunlugu, motor tarafindan emilen havanin yogunlugu olarak alinmakta ve
emme manifoldunda o6l¢iilen mutlak basing ve sicakliga gore hesap edilmektedir.
Voliimetrik verim, silindirin dolma katsayis1 ile iliskili bir parametredir. Bunun
hesaplanmasi motorun ¢alisma aralifinda yapilan deneysel testler ile yapilir ve
ECU’nun bellegine yerlestirilir. Emilen hava miktar1 bir kere saptandiktan sonra,
sistemin istenen yakit karigim konsantrasyonu ic¢in yeterli yakitin saglanmasi
gerekmektedir. Sekil 2.1°de elektromanyetik enjektdriin motor {izerindeki goriintiisii
goriilmektedir.

Kilbiitér
Mili
Kam Mili

Elektromanyetik Enjektor

Isitma (kizdirma) bujisi

Sekil 2.1: Elektromanyetik enjektoriin motor tizerinde goriiniimii
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Kiilbiitor
mili

Pompa

X __— Pistonu
/ —Yay

Kam mili

am mift Selenoid

_valf pimi

5] - Pompa-enjektor
Yiiksek ™ valfi

Basing Odasi

Yakit geri doniis kanah

- Sizdirma pistonu
Yakit kanah
O-ring

-~ Meme yayi

~Meme igne soniimlemesi |

Isi koruyuculu

Meme ignesi
conta 5

- Silindir
Sekil 2.2: Elektromanyetik enjektoriin detayh goriiniimii

Yeni nesil dizel enjeksiyon sistemlerinde kullanilan enjektorlerin yapisal ve
kullanim 6zelliklerine gore ¢esitleri sunlardir:
°° Selenoid valfli pompa enjektorler

Piezo elektriksel enjektorler
Piezo hidrolik enjektorler

0

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
Selenoid Valfli Pompa Enjektorler

Pompa-enjektor tinitesi; adindan da anlasilacagi gibi yakit pompasi, kumanda {initesi
ve enjektor memesinin tek bir yapida toplandig1 enjeksiyon pompasidir. Motorun her
silindiri i¢in bir pompa-enjektor iinitesi bulunur. Bu tip pompa enjektore, birim
enjektor de denilmektedir (Sekil 2.2).

Sekil 2.3: Enjektor-pompa selenoidi
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Pompa-enjektor selenoid valfleri, akis baglantis1 oyuk vidasi araciligiyla enjektor-
pompa {initelerine tespit edilmistir. Basma baslangici ve enjeksiyon miktari motor
elektronik kontrol {nitesi tarafindan enjektor-pompa selenoid valfleri iizerinden
kontrol edilir. Sekil 2.3’te enjektor pompa selenoidi goriilmektedir.

Basma Baslangici

Motor elektronik kontrol tinitesi, silindirlerdeki enjektor-pompalarindan birini
harekete gecirdigi andan itibaren manyetik bobinin selenoid valf pimi, yuvasina
dogru bastirilir ve yakitin, enjektdr-pompa iinitesinin yiiksek basing odasina giden
yolunu kapatir. Bundan sonra enjeksiyon islemi baglar.

Enjeksiyon Miktar:

Enjeksiyon miktari, selenoid valfin c¢alistirilma zamam tarafindan belirlenir.
Enjektor-pompa valfi kapali oldugu siirece yanma odasina yakit piiskiirtiiliir.

Sinyalin Kesilme Etkisi

Bir pompa-enjektor valfi devre disi kalirsa motor diizgiin c¢alismaz, gii¢ diiser.

Pompa-enjektor valfinin ikinci bir giivenlik fonksiyonu da vardir.

Valf agik kalirsa enjektdr-pompa iinitesinde bir basing olusturulamaz.

Valf kapali kalirsa enjektdr-pompa linitesinin yiiksek basing odasi artik yakitla
dolmaz. Her iki durumda da silindirin i¢ine hi¢ yakat piiskiirtiilmez.

Pompa-Enjektor Selenoid Valfindeki Akimin Kontrolii

Motor elektronik kontrol {initesi, enjektdr-pompa selenoid valfindeki akimi kontrol
eder. Cihaz bu bilgiden, pompalama baslangicim1 diizenlemek amaciyla gercek
pompalama baslangict iizerinden bir geri besleme alir ve valfin fonksiyonel
arizalarmni tespit edebilir.

Enjeksiyon islemi, bir enjektdr-pompa valfinin ¢alistirilmasiyla baglar. Bu sirada bir
manyetik alan olusur, akim siddeti artar ve valf kapanir. Selenoid valf piminin
yuvasina bastirilmasi sirasinda akimin akisinda goze carpan bir dalgalanma goriiliir.
Bu dalgalanma, Enjeksiyon Periyodunun Baslangici BIP (Beginning of Injection
Period) olarak adlandirilir. BIP, enjektér-pompa valfinin ne zaman tam olarak
kapanacagin1 ve bdylece pompalama isleminin ne zaman baglayacagini motor
elektronik kontrol {initesine sinyal hélinde bildirir.

Pompa-Enjektor Selenoid Valfindeki Akim Akisi

Valf kapali oldugunda akim siddeti, sabit bir durma akimi degerine diiser. Istenen
pompalama siiresine erigilmisse ¢alisma biter ve valf acilir. Pompa-enjektor valfinin
ve BIP (enjeksiyon periyodu baslangici) ger¢ek kapanma noktasi, valfin bir sonraki
enjeksiyon i¢in ne zaman c¢aligtiritlacaginin hesaplanmas1 amaciyla motor kontrol
linitesi tarafindan algilanir. Pompalama baglangicinin mevcut degeri, motor kontrol
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tinitesindeki olmas1 gereken degerden sapiyorsa valfin ¢alisma baglangict diizeltilir
(Sekil 2.4).

Supap Calisma Supap Calisma
Baslangici Bitisi

Supap Kapanma
Noktasi(BIP)

Durma akimi

Kontrol
Sinin

Akim Siddeti

Esik akimi

Zaman

Sekil 2.4: Enjektor pompa selenoid valfindeki akim degisimi

Valfin fonksiyonel arizalarinin tespit edilebilmesi i¢in supap kapanma bolgesi (BIP)
motorun elektronik kontrol {iinitesi tarafindan kontrol edilir. BIP, sorunsuz bir
caligmada kontrol sinirinin iginde yer alir. Fonksiyonel bir ariza olmasi durumunda
BIP kontrol sinirinin digina ¢ikar. Bu durumda pompalama baglangici, bilinen sabit
bir deger araciligiyla kontrol edilir. Herhangi bir diizenleme miimkiin degildir.
Pompa enjektor linitesinde hava varsa selenoid valf pimi kapanirken daha kiigiik bir
diren¢ olusur. Valf, daha hizli kapanir ve BIP beklenenden daha 6nceki bir noktada
ortaya ¢ikar. Bu durumda otomatik teshiste” kontrol sinir1 agild” mesaji ¢ikar.

Piezo Elektriksel Enjektorler

Bu enjektorler ne 06zel bir kalibrasyon ne de ivmedlger ile enjeksiyonlarin
ayarlanmasin1 gerektirir. Piezo-elektriksel enjektorler, klasik elektromanyetik
enjektorlere gore 4 kez daha hizli devreye girme olanag saglar. Bu durum, yanma
olayini daha miikemmel hale getirmek ve egzoz emisyonunu azaltmak amaciyla her
cevrim i¢in yapilan enjeksiyon sayisinin katlanarak artirilmasini kolaylastirir. Resim
2.2’de piezoelektrik enjektoriin kesit goriiniisli goriilmektedir.
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\\ Piezo-aktiivator

Resim 2.2: Piezoelektrik enjektor kesiti

Piezoelektrik ilkesi

Fizik¢iler, baz1 kristal cisimlerin mekanik enerjiyi elektrik enerjisine ve elektrik
enerjisini mekanik enerjiye doniistirme ozelligi oldugunu gostermislerdir ve bir
kuartz kristaline basing uygulanirsa ylizeyi lzerinde elektrik yiiklerinin ortaya
cikarilabildigini belirlemislerdir. Kristal yapmin bu davranisi piezoelektrik etki
olarak adlandirilmaktadir. Bir piezo elemandaki uzama miktar: uygulanan gerilimle
dogru orantili olarak degismektedir.

Piezo elemana uygulanan gerilim degerleri 100 V ile 200 V arasindaki farkli degerler
olabilmektedir. Bir piezo eleman, yaklasik olarak 0,08 mm kalinliga sahiptir ve
gerilim uygulanmas1 halinde degisim miktar1 % 0,15’tir.

© Dogrudan etki

Vuruntu algilayicisi, hava yastigi ivmesi algilayicist gibi uygulama alanlarinda
dogrudan piezoelektrik etkisi ile sekli bozulurken kutuplagma 6zelligine sahip kuartz
malzemelerini ilgilendirmektedir. Karakteristikleri biiyiikk oranda iistiin olan kursun,
zirkonyum ve titanyum temelli PZT (PZT = Kursun+Zirkonyum+Titanyum)
seramiklerde kullanilir. Ayni etki sonucunda iiretilen gerilim kuartzinkinden 100 kere
daha fazladir.
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Kuartz durumu

Bir kuartz kristalinin molekiilleri bazilar1 i¢in negatif, bazilar1 i¢in pozitif olarak
yiiklii iyonlardan olusur. Basing veya darbe etkisiyle molekiil yapisi altiist olur. Ayni1
yiik iyonlari, bir elektrik potansiyeli olusturarak bir araya gelirler. Bir kuartz
molekiiliinli, bir pirin¢ tanesine benzetelim. Dinlenme aninda, taneler daginiktir.
Ancak basing altindaki molekiiller, elektrik yiiklerine gére bir araya gelir (Sekil 2.5).

N\ /

Dinlenme aminda Basing altinda
Sekil 2.5: Kuartz kristallerinin dinlenme ve basin¢ altindaki 6rnek
goriniimleri
Dolayh etki

Yakitin yiiksek basingla siirekli akisim1i ve yakit piiskiirtmelerinin  kusursuz
kontroliinii saglayan enjeksiyon sistemlerindeki enjektér agma kumandasi,
aktivatoriinde kullanilan dolayli piezoelektrik etkisi sayesinde piezoelektrik bir
maddeye elektrik verildiginde seklinin bozulmasindan ibarettir. Sekil bozuklugunun
(deformasyon) meydana gelmesi uygulama i¢in yeterli olmaktadir. Deformasyonunu
artirmak i¢in ¢ok sayida, ¢ok ince piezoelektrik kuartz katmanlar iist liste dizilerek
kullanilir.

Dolayli piezoelektrik etki ile kumanda edilen enjektorler, selenoid valfle kumanda
edilen enjektorlerle kiyaslandiginda enjektor ignesi yaklasik %75 daha az hareket
kiitlesine sahiptir. Bu kiitle avantaj1 asagidaki faydalari saglamaktadir:

1.5.4. Enjektor ignesinin hareket siiresi kisalir.
1.5.5. Her ¢alisma zamani i¢in daha fazla enjeksiyon miimkiin olur.
1.5.6. Biiyiik strok yetenegi ile tam dozaj edilebilen enjeksiyon miktarlari
elde edilir.
1.5.7.0n enjeksiyonlar, yiik, devir ve sicakliga bagimlidir.
0 Soguk motorda ve rolantiye yakin bolgede 2 6n enjeksiyon,
yiiksek yiikte 1 6n enjeksiyon gergeklesir.
0 Dizel parcacik filtresinin yenilenmesi i¢in 2 sonradan enjeksiyon
gergeklesir.

Enjektorlerdeki gorevi

Piezoelektrik enjeksiyon sisteminde enjektorlerin agilmasina kumanda etmek igin
dolayli piezoelektrik etki ilkesi kullanilir. Bu piezoelektrik etki ilkesi,
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elektromanyetik ilkeye gore daha hizhidir. Burada elektrik enerjisinin mekanik
enerjiye doniistimii piezoelektrik parcanin sekil degistirmesiyle gerceklesir.
Piezoelektrik aktivatorlerin sekil degistirmesi sonucu ortaya ¢ikan giic enjektor
ignesinin agilmasini saglar.

Enjektorlerdeki Yapisi

Enjektorii kumanda etmek icin bir piezoelektrik parca kullanilir. Piezoelektrik parca
kendi basina cok diisilk mesafelerden uzaga iletmeye izin vermez. Bu nedenle
parcalarin her birinin uzantilarini birbirine eklemek i¢in {ist iiste konan birkag yiiz
parca kullanilir. Piezoelektrik aktivatorler enjektorlerin agilisina kumanda etmek
iizere istenilen mesafeye ulagsmak i¢in 6zellikleri dogal kuartzdan daha iyi olan yapay
bir piezoelektrik malzemesinden meydana gelen ¢ok sayida katmandan olusur.

Piezoelektrik enjektdr prensibi: Enjektoriin - elektrikle beslenmesi, kumanda
kademesinin genlesmesini saglayarak enjektoriin agilmasini saglanir. Enjektoriin
acilmasi ve kapanmasi, elektriksel olarak kumanda edilir. Kumanda edilen gerilime
gbre piezo ¢ubugun genlesme miktar1 degismektedir. Ornegin, yakit yolu basincina
gore yaklasik olarak piezo ¢ubugun 0,03 mm’lik miktardaki genlesmesi ig¢in 148 V
gibi bir degere ihtiyag duyulmaktadir. Sekil 2.6 ve 2.7°de goriilen ¢esitli enjektor
tiplerinde benzer yapinin mevcut oldugu piezoelektrik mantigi kullanilmaktadir.

Soket Baglantisi

Piezo Aktivator

Baglantil Piston

Supap Pistonu

Degistirme Valfi

Enjektdr ignesi

Sekil 2.6: Piezoelektrik enjektoriiniin i¢ yapisi

199



Yakit Yolu
| e

) Baglantili Piston

e

e

Supap Pistonu

1 Enjektor Ignesi

Sekil 2.7: Piezo supaph pompa enjektoriin i¢ yapisi

O Piezo Enjektoriin Calisma Asamalari
Hareketsiz konum

Hareketsiz konumda enjektor kapalidir.

Piezo aktivatorde higbir gerilim devrede mevcut degildir.

Enjektor ignesinin iist tarafinda ve devre valfinde yakit yolu basinci
vardir.

Devre valfi yakit yolu basinci ve yay kuvvetiyle yakit geri
doniisiinti de akis kelebegi lizerinden kapatir.

Enjektor ignesi, enjektor ignesi list ylizeyinin biiyilik basing oran1 ve
igne yaymin kuvveti nedeniyle yiiksek basing tarafindan kapatilir.

Enjeksiyon baslangici

Enjeksiyon baglangici i¢in piezoaktivatore bir gerilim verilir.
Piezoaktivator uzar ve hareketi baglantili pistona aktarir.

Baglantil1 piston bir hidrolik silindir gibi ¢alisir.

Baglantili piston ile supap pistonu arasinda, geri doniisteki basing
tutma valfiyle belirli bir yakit basing degerine ayarlanmistir. Bu
yakit basinci, baglantili piston ile supap pistonu arasinda basing
pistonu gorevini goriir.

Baglantili pistonun asag1 hareketi basing pistonu iizerinden, supap
pistonunu hareket ettiren hidrolik bir basinca ve yola doniistiiriiliir.
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Makaral Kiilbuitor
Kolu -

Piston Yayi

Pompa Pistonu

7@ Pompa Enjektor
(Piezo-supap)

Enjekti.'ir/eksantriﬁi

..........

Supap ignesi———________

Yiiksek basing odasi-..____ =

- et
Cek valf ——— - Aktarici
- O-ringler
Enjektor yay odasindaki =
enjektor yayr “———
__-Yakit geri doniisii
Kilit pistonu .—___
= __-Yakit beslemesi
Enjektor ignesi — /

Silindir kapadi

Sekil 2.8: Piezoelektrik enjektor acik konumu

- Enjektor ignesinin acilmasi

Supap pistonun yukari hareketinde devre valfi asag1 dogru hareket eder ve bu sirada
geri doniisii agar. Enjektor ignesinin tist kismindaki mevcut yakit yolu basinci buna
karsin hizla azalir ve enjektor ignesi agilir. Bu asamada enjektor soketi sokiiliirse
enjektér acik kalir. Bu durum bir enjektoriin soketinin motor c¢alistyorken
sokiilmemesi gerektigi anlamina gelir (Sekil 2.8).
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Enjektor ignesinin kapanmasi

Baglantili piston yukari dogru hareket eder. Devre valfi tekrar yerine bastirilir ve
boylelikle geri doniis kapanir. Enjektor ignesinin iist tarafinda tekrar yakit yolu
basinci vardir. Enjektor ignesi yerine bastirilir. Enjeksiyon sona ermistir (Sekil 2.9).

Yakit yolu
Pt e

Sekil 2.9: Piezoelektrik enjektor enjeksiyon sonu konumu

Piezo-Hidrolik Enjektorler

Elektromanyetik kontrollii yakit enjektori, yiiksek basingl bir yakit besleme kanali
ve ortam basincinda bulunan bir sirkiilasyon borusunu igerir. Besleme kanali, yiiksek
caligma basin¢larina dayanikli bir boru vasitasi ile rail’e baglanmistir; sirkiile edilen
yakit depoya gonderilir.

Enjektoriin ¢alisma prensibi, iist hazne ile alt hazne arasindaki basing dengesini
kontrol etmektir. Bu enjektdriin agilmasin1 ve kapanmasini saglar. Valfin i¢indeki ve
aktivatoriin hemen iizerindeki boliim “kumanda odas1” olarak adlandirilir. Kumanda
odasi, giris deligi lizerinden siirekli olarak dizel yakit1 ile beslenen kiigiik bir odadir.
Yakitin odadan tahliyesi ¢ikis deligi tizerinden gergeklesir. Bu deligin agilmasini bir
kumanda selenoidi kontrol eder. Kumanda odasinda yer alan besleme basincindaki
dizel yakiti, basing ¢ubugunun {iist yiizeyine etki eder. Dolayisi ile bu alana etki eden
kuvvet, kumanda odasindaki basinca baglidir. Kumanda selenoidi, kumanda
odasindaki basinci kontrol altinda tutar ve aktivatoriin yakitin gelmesini ne zaman ve
ne kadar siire ile saglayacagini belirler. Kumanda odasindaki basing, giris deliginin
acilmasi ve kapanmasi ile kontrol edilir. Sekil 2.10°da hidrolik enjektore ait bir resim
goriilmektedir.
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Bobin

=28 Yiksek Basing
=S Girisi

Delikleri

Sekil 2.10: Hidrolik enjektor kesiti

Giris deligine, kiiresel bir kapatici (bilye) etki eder; bu kapaticiya bir kilavuz igne
kumanda eder. Kilavuz igne, normal olarak bir yay tarafindan kapali konumda
tutulur. Elektromiknatis elektriksel olarak beslendiginde yay kuvveti yenilir ve
kilavuz igne yukar1 hareket eder. Boylece kiiresel kapatici, girig deliginin agilmasini
saglar. Kilavuz ignenin yukari kaldirilmasi, bir ayar vidasi ile sinirlanir. Basing
c¢ubugu-pim grubu yukari konumda iken piiskiirtiicii basingli yakit ile beslenir.
Basing c¢ubugu-pim grubu asagidaki kuvvetlerin altindadir. Yay tarafindan
olusturulan ve pim {izerine etki eden, kapanma yoniindeki elastik kuvvettir. Bu
kuvvet, borudaki basing sifira diistiiglinde piiskiirtiiciiniin sizdirmazligini saglayarak
yakitin silindir i¢gine damlamasini onler.

Kumanda odasinda mevcut olan basing ¢ubugunun st yiizeyine etki eden, yakitin
basincidir. Bu basing, kapanma yoniinde etkili olan kuvveti olusturur. Besleme
odasinda mevcut olan yakitin basinci, dairesel halka seklindeki ytlizeye etki eder. Bu
ylizey, dis tarafta piiskiirtiicli igindeki pimin i¢inde kaydigi cap tarafindan, i¢ tarafta
ise konik yuvanin sizdirmazlik saglanan kenarindaki cap tarafindan simirlanir.
Buradaki basing, a¢ilma yoniinde etkili olan bir kuvvet olusturur.

Enjektoriin ¢alismasi ¢ok karmasik bir siireci kapsar. Bunu kii¢iik adimlara ayirarak
aciklayalim: Enjektor serbest konumda, elektromiknatis elektriksel olarak beslenmez
ve kilavuz igne kapali konumdadir.

Giris deligi lizerinden beslenen kumanda odasindaki basing, hattaki basinca esittir.
Dolayist ile basing ¢ubugu-pim grubuna kapanma yoniinde etki eden kuvvetler
acilma kuvvetini yener. Piiskiirtme silirecinin 6nemli pargalarindan bir tanesi,
enjektor memesi ignesidir. Enjektor memesi ignesi, enjektdr memesi yay1 ile
yuvasina bastirilir. Stirekli olarak yakitla dolu olan enjektdr kapali durur. Enjektor
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memesi ignesinin ist tarafindaki odacikta rail basinci olan yakit bulunur. Rail
basincinin enjektor basligr yaymi kaldirip siirekli bir piiskiirtme olmamasi ig¢in
manyetik supap ve kontrol pistonu tarafindan aksi yonde bir basing olusturulur.
Manyetik supap devre disidir ve armatiiriin supap bilyasi bastirma yayi tarafindan
cikis tikacindaki yerine bastirilir. Supap kontrol bdlmesine yakit akar ve railin
yiiksek basinci olusur. Supap kontrol pistonundaki rail basinci ve enjektér memesi
yayinin gilicli, enjektor ignesini, agma giiciine karsi kapali tutar. Enjeksiyon
baslangicinda ECU tarafindan enerji gonderilir. Kisa siirede gii¢lii bir manyetik alan
yaratmak i¢in yliksek bir akim gonderilir. Boylece elektromiknatis elektriksel olarak
beslendiginde kilavuz igne yukar1 hareket eder ve kesit alan1 giris deliginden daha
biiyiik olan giris deligi agilir.

Sekil 2.11: Enjektoriin piiskiirtme durumu

Sonug olarak giris deligi lizerinden yeterli miktarda akis olmadigindan kumanda
odasinda mevcut olan dizel yakit1 bosaltilir ve basing diiser. Basing ¢gubugunun {ist
kismmna etki eden kuvvet azalir ve agma kuvveti degerinin iizerine ¢iktiginda
puskiirtiicii agilmaya baslar. Stirekli olarak basing borusu tarafindan doldurulan
besleme odasindan gelen dizel yakiti piiskiirtiicii lizerinden akmaya baslar ve yakit
silindirlere  gonderilir.  Yani manyetik supap devreye alindiginda veya
elektromiknatisin giicli, bastirma yayr ve armatiiriin toplam giiclinlin {stiine
ciktiginda, c¢ikis bilyesi acilir. Cikis bilyesi acgildiginda yakit, supap kontrol
boliimiinden istteki bosluk vasitasi ile yakit geri iletme eleman: {izerinden depoya
gider. Supap kontrol bolmesindeki basing diiser ve kontrol pistonu yukar1 dogru
hareket eder. Supap kontrol bélmesinin basinci, odacik basincindan az oldugu i¢in
supap kontrol pistonu yukar1 dogru itilir ve enjektor yay1 bastirilir. Kontrol pistonu
iist konumda oldugunda enjektor ignesi tamamen acgilarak piiskiirtme siireci baglar.
Sekil 2.11°de enjektoriin piiskiirtme durumu goriilmektedir.
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Enjeksiyon sonunda elektromiknatisin elektriksel beslenmesinin kesilmesi giris
deliginin kapanmasina sebep olur, bu da daha sonra kumanda odasindaki basincin
hizla artarak orijinal degerine ulasmasini saglar. Sonug olarak basing ¢ubugu pimine
etki eden kuvvetler tekrar dengelenir. Kuvvetlerin dengelenmesi sonucunda, basing
cubugu ve pimi tekrar asagr dogru hareket eder. Piiskiirtliciiye (enjektdor memesi)
yakit akist durdurulur ve enjeksiyon sona erdirilir. Yani manyetik supap devre disi
kaldiginda armatiir, bastirma yayinin giicii ile asag1 dogru itilir.

Bilyenin kapanmasi ile supap kontrol bolmesinde yine railde oldugu gibi bir basing
olusur. Supap kontrol bolmesi ile enjektor yayinin giicii, yine odacik giiciiniin iistiine
ciktigindan enjektor ignesi kapanarak piiskiirtme sona erer.

Enjektorlerin manyetik supaplar ile kontrol edilmesi suretiyle piiskiirtme siiresi ve
puskiirtiilen yakit miktari, son derece hassas olarak tespit edilebilir. Cok delikli
enjektorlerin rail basinct ile birlikte kullanimi yakitin piiskiirtme esnasinda ¢ok
diizgiin olarak yayilmasini saglar.

On enjeksiyon

Ana piiskiirtme baslamadan 6nce sikistirilmakta olan havanin igerisine yakit
puskiirtiilerek gerceklestirilir. Bunu saglamak icin enjektor ignesi kisa siireli olarak
sadece milimetrenin yiizde biri kadar kaldirilir ve sonra yine birakilir. 2 pus’den kisa
slire sonra ana piiskiirtme bagslar. Kademeli piiskiirtme;

Ana piiskiirtmede tutusma gecikmesinin kisalmasini (piiskiiren
yakitin beklemeden yanmasi),

Yanma sonu olusan maksimum basincin azalmasini,

Dizel vuruntusunun dolayistyla yanma seslerinin azalmasin,
Yakit-hava karistminin en iyi sekilde yakilmasin,

Zararli egzoz gazi ¢ikisinin azalmasini,

Yakait tiikketiminin azalmasini saglar.

Her enjeksiyonda yanma odasina gonderilen yakit miktari, esas olarak iki
parametreye baglidir: Bunlar enjektér memesinin agik kalma siiresi ve enjektor
besleme odasindaki basingtir. lk olarak besleme odasindaki basincin hattaki basinca
esit oldugu diisiiniilebilir.

Bununla birlikte, enjeksiyon esnasinda, basingta, enjeksiyonun sebep oldugu hafif bir
diisme soz konusudur. Mevcut zamanin ¢ok kisith olmasindan besleme odasindaki
basincin kontrol edilmesi ve dl¢iilmesi miimkiin olmadig: i¢in enjeksiyon basincinin
besleme hattindaki basing ile ayni oldugu kabul edilir.

Kontrolleri
Piezoelektrikli enjektoriin kapasite ve direng kontrolii yapilir (Sekil 2.12).
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Bu kontrolde, 6l¢u aleti ile piezo enjektdriin elektriksel soket uglarmdan 6lgim
yapilir. Olgiilen deger katalog degeri ile karsilastirilir (6rnegin kuramsal direng:
20°C’de 150 - 250 k€ ve kuramsal kapasite: 20°C’de > 3.0 uF).

Sekil 2.12: Piezo aktivator diren¢ kontrolii

(1 Kapatma torku kontrol edilmelidir. Bu kumanda etkiliginde c¢ok
Oonemlidir
(1 Piezoelektrik aktivatorler sokiilmemelidir.

NOT: Motor c¢alisitken piezoelektrik aktivatorlerin  soketleri  asla
cikartilmamalidir. Cilinkii sarj etme asamasi sirasinda elektrik beslemesinin kesilmesi
halinde, piezoelektrik aktivatorler belli bir siire yiiklii yani genlesmis kalarak sonucta
kalic1 enjeksiyon tehlikesi yaratir.

Sekil 2.13: Piezo aktivator diagnostik goriintiisii
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Diagnostik cihazla elektrik gereksinimlerinin kontrolii yapilir (Sekil 2.13).

D) Besleme kontrol edilmelidir.

E) Osiloskoplu kumanda kontrol edilmelidir. Sekil 2.14’te osiloskopla
yapilan kontrollerin standart degerleri goriilmektedir.

i‘g‘ne Seyri
(mm) Y
Enjeksiyon dncesi Ana enjeksiyon Enjeksiyon sonrasi
Tahrik
Akimi
5-9
(N N
Gerilim
el Vj
(80 - 150)
i oy TN g
----- —
Krank Mili Agisi

Sekil 2.14: Piezo aktivator igne seyri, tahrik akimi ve gerilim degerleri
Kablo demeti kontrolii yapilir.

H)  Siirekliligi kontrol edilir.

[)  Teller arasinda, artiya gore yalitim ve sasiye gore yalitimlari kontrol
edilir.

33. ATESLEME BOBINLERI

Gorevleri

Aktiiden gelen diisiik gerilimi, de8isen manyetik alanin etkisinde biinyesindeki
sargilar yardimi ile buji tirnaklar1 arasinda kivileim olusturacak sekilde yiiksek
gerilime doniistiiren atesleme devre elemanina atesleme bobini denir. Atesleme
bobinleri, 6-24 voltluk batarya gerilimini 18-30 bin voltluk yiiksek gerilime ¢eviren
bir yiikseltici transformatdrdiir.
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Resim 3.1: Elektronik atesleme bobinleri
Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Dijital elektronik atesleme sistemlerinin yayginlagsmasiyla birlikte motorlarda
tasarim, agirlik ve maliyet acisindan problem olusturan bircok parga ortadan
kaldirilmis ya da gelistirilmistir. Atesleme sistemlerindeki en belirgin gelisme
distribiitorsiiz  atesleme sistemlerine gegcistir. Ancak distribiitorsiiz  atesleme
sistemlerinde hala bobin ile diger atesleme sistemi elemanlar1 arasinda primer-
sekonder baglantilar1 vardir ve bu elemanlar motor etrafinda karmagik bir yapi
olusturmaktadir.

Bu alanda en son teknoloji ya da gelisme kalem bobinlerin motorlarda kullaniminin
yayginlagmasidir. Resim 3.1°de goriilen bobinler arasinda yer alan kalem bobin, buji
ile tek parc¢a halindedir ve sistemde sekonder kablolara ihtiya¢ kalmamistir. ECU’dan
gelen atesleme sinyalleri kalem bobin iizerindeki siiriicii devreye iletilir ve bu kes-
birak sinyallerine paralel olarak kalem bobinde yiiksek gerilim elde edilerek tek
parca olan bujinin ateslemesi saglanir. Son yillarda kullanimi yayginlasan kalem
bobinler liretim maliyetinin diismesi ile birlikte diger sistemlerin yerini alabilecektir.

Elektronik atesleme bobini; dis etkilerden koruyan bir kutu igerisindeki demir
cekirdek (niive) iizerine genelde 0,7-1 mm kesitli telden 95 sarim primer devre ve
0,03-0,07 mm kesitli telden 1/270 veya 1/400 sarim oranmi ile sekonder devreden
meydana gelir. Elektronik atesleme sistemi bobinlerinde primer devre direnci 0,8 —
1,2 ohm civarindadir. Sekonder sargi direngleri klasik sisteme gore daha yiiksektir.
Manyetik alanin daha yogun olmasi ve ince sargilarin dis etkilerden daha az
etkilenmesi igin sekonder sarg1 i¢ kisma sarilmistir. Iki sargr birbirinden yalitilmistir.
Sargilarin ortasinda yer alan demir c¢ekirdek (niive), bobinde meydana gelen
elektromanyetik alan1 (miknatislanmay1) giiclendirmektedir. Silisyumlu ince saclarin
iist iiste konulmasiyla meydana gelmistir.
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Kardes Silindir (ikiz) Atesleme Sistemi

Klasik atesleme sistemlerinden elektronik ateslemeye gecilen giiniimiizde bobinler
Resim 3.1°de gosterilen bobinler gibi tek ateslemeli ve ¢ift ateslemeli olmak iizere
basit yapiya kavusmustur. Bu sistemlerde distribiitdr yoktur ve bobin direkt olarak
bujilere yiiksek gerilimi gonderir. Bu sistemler iki sekilde tasarlanmaktadir; tek
ateslemeli bobinlerde her bir buji i¢in ayr1 bir bobin bulunmaktadir. Cift ateslemeli
bobinler ise ayni anda iki silindirde atesleme yapmak {lizere c¢alisir. Bir silindir
sentede iken diger silindir supap bindirmesinde oldugundan ayni anda iki silindirin
ateslemesi sorun olmamaktadir.

Direkt atesleme sisteminde, konvansiyonel atesleme sisteminden farkli olarak iki
atesleme bobini kullanilir ve aynmi anda iki buji birden ateslenir. Bu nedenle bu
atesleme sistemine ¢ift kivileimli atesleme sistemi de denir.

Distribiitorsiiz atesleme sisteminde (DIS) motor yonetimi ECU’su, kendisine gelen
motorun kondisyon parametrelerine gére (UON devir, emme manifoldu mutlak
basing degeri gibi) yakit enjeksiyonu ile birlikte ateslemeyi de diizenler. Krank devir
sensoriiniin Oniinde kullanilan digli rotor {izerinde, belli bir agryla konumlandirilmis
bosluk sayesinde atesleme sinyali iiretilir ve eksantrik (kam mili) sensorii yardimiyla
atesleme sirasina ve zamanina karar verilir.

Sistemde dagitim mekanizmasi Sekil 3.1°de goriildiigi haliyle ortadan kaldirilmisg
olup statik dagitimli bobin kullanilmistir. Sekil 3.2°deki gibi atesleme bobini
icerisine iki adet primer, iki adet de sekonder sargi yerlestirilerek her bir sekonder
sargi ¢iftinin birer ucu kardes silindire gonderilmistir (1 ve 4, 2 ve 3 gibi). Boylelikle
her iki bujide es zamanl kivileim olusur. Es silindirlerden bir tanesi gergek atesleme
noktasindayken digeri egzoz sonundadir. Silindirlerden biri egzoz zamaninda
oldugundan, motorun ¢alismasina herhangi bir olumsuz etki yapmamaktadir.

Atesleyici

Yiiksek gerilim)
kablosu

Sekil 3.1: Kardes silindir atesleme sistemi (¢ift ateslemeli bobin)
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Bu sistemde tek bobinli sistemlere gore saglanan avantaj, sargi ciftleri ayrilmis
oldugundan bobinlerin doygunlugu artirtlmistir. Bdylece, motora her ¢alisma
kosulunda daha iyi atesleme yapilmasi saglanmaktadir. Ayrica mekanik parcalar da
ortadan kalkmuistir.

ot <= {I>»
1 ve 4 nolu Silindir Bujileri ; 2 ve 3 nolu SiSair Buiileri
e iy ! v u Silindir Bujileri

ATESLEME (_ |
BOBINI |

Sekil 3.2: Distribiitorsiiz atesleme sisteminde kullanilan atesleme bobini ve i¢
yapisi

Her Silindir Icin Bagimsiz (Direkt) Atesleme Sistemi

Kontak Anahtari

Atesleme
- Bobini
(Atesleyicili)

Sekil 3.3: Bagimsiz (direkt) atesleme sistemi yapisi

Atesleme modiilii icerisinde, Sekil 3.3 ve Sekil 3.4’teki gibi birer atesleme bobini ve
direkt bujiye baglanabilen buji kablosu goérevi yapan baslik vardir. Her silindire ait
bobin primer devresinin kontrolii, motor yonetim tinitesine (ECU) baglanmistir.
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_ Sensbrler — Atesleyici
ECU ip
Primer Bobin
Atesleyici Sekoner Bobin
Cekirdek
Atesleme
Bobini
(Atesleyicili)
Buji é é Buji kepi
‘]\\ Atesleme Bobini
5 ) ) ) Atesleyici ile Birlestirilmis
BAGIMSIZ (DIREKT) ATESLEME SISTEMI Atesleme Bobini

Sekil 3.4: Bagimsiz (direkt) atesleme sistemi

Sensdrlerden gelen bilgiler dogrultusunda ECU, atesleme bobinlerini kontrol eder.
ECU, motorun o anki ¢alisma kosullarina gore optimum atesleme avansini
belirleyerek sirasi gelen silindir bobininin primer devre akimini keser ve bobinin
sekonder devresinde yiiksek gerilimin olusmasini saglar.

Atesleme bobini ile atesleyicinin bir arada oldugu atesleme bobini tipleri bagimsiz
(direkt ) atesleme sistemi biinyesinde bir¢ok firma tarafindan kullanilmaktadir (Sekil
3.4). Bu tip bobinin yapisinda, bobinin ortasinda gelik bir niive vardir. Klasik
bobinlerde oldugu gibi sekonder bobini bu niivenin {izerine sarilmistir. Atesleme
bobini, direkt olarak bujiye takildigr icin yiliksek gerilim kablolar1 ortadan
kaldirilmistir. Boylece gerilim kayiplar1 Onlenmis ve elektromanyetik parazitin
azalmasi saglanmistir. Ayn1 zamanda sistem daha giivenilir, sorunsuz ve bakim
gerektirmeyen bir hale doniistiirilmiistiir.

Kontrolleri

Direnc kontrolii

Bu kontrolde, 6lgii aleti ile bobinlerin soket uglarindan 6l¢tim yapilir. Olgiilen deger
katalog degeri ile karsilastirilir (Ornegin ana direng 0,3 ile 0,9 Q). Sekil 3.6 ve Sekil
3.7°de direng kontrolleri goriilmektedir.
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Sekil 3.7: Direkt ateslemeli bobin diren¢ kontrolii

Buji kivileim testi
Buji kivileim testinde agagidaki iglemler izlenmelidir.

[ Biitiin enjektorlerin soketleri sokiilerek yakit piiskiirtiilmesi dnlenir.
] Atesleme bobini (atesleyicili) ¢ikarilir ve buji sokiiliir.

1 Bujinin gozle kontrolii yapilir.

[ Sokiilen buji tekrar atesleme bobinine takilir.

[J Buji sasi elektrodu sasiye temas ettirilir.

[ Marsa basilarak buji kivilcim kontrolii yapilir.
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NOT: 1- Kivileim testi yapilirken 5-10 saniyeden fazla marsa basiimamalidir. 2- fridyum
uclu bujilerin tirnak aralik ayar1 yapilmaz.

Kontak Anahtar

Buiji

S Kivileimi

Sekil 3.8: Buji kivilcim testi

34. ELEKTRONIK KONTROLLU GAZ KELEBEGI

Gaz Kelebegi
Kontrol Motoru

Elektronik devre bulunan
muhafaza kapagi

Geri Getirme Yayh Dislisi Gaz Kelebegi

Gaz Kelebegi Konum Sensoérleri ve Kapagi

Sekil 4.1: Gaz kelebegi kumanda sistemi
Gorevleri
Buji ile ateslemeli motorlarda giicii belirleyen ana faktor, silindirin doldurulmasi
islemidir. Tasit motorlarinda bu islem gaz kelebegi aciklik miktar1 oraninda

silindirlere hava alinmasi sayesinde olmaktadir. Elektronik kontrollii gaz kelebegi
sistemi, motor ECU’sundan aldig1 bilgiler dogrultusunda siiriis sartlarina gore en
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uygun gaz kelebek acikligini hesaplar ve aymi zamanda gaz kelebek kontrol
motorunu kullanarak kelebek acikligini ayarlar. Sekil 4.1°de elektronik kontrollii gaz
kelebegi goriilmektedir.

Elektronik kontrollii gaz kelebegi sistemi, gaz kelebegine hareket vermesinin yani
sira rdlanti ayarlamasi ve hiz ayarlama tertibati (HAT) fonksiyonu gorevlerini de
yiiriitmektedir.

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Gaz kelebegi ve kontrol {initesi emme manifoldu {izerinde bulunmaktadir. Motorun
istenilen sartlarda calisabilmesi i¢in gerekli olan hava miktarinin kullanima
sunulmasi islemini yerine getirir. Bu sisteme, elektronik olarak kumanda edildigi i¢cin
gaz pedali ile gaz kelebegi arasinda baglantiyr saglayan herhangi bir gaz halati
bulunmamaktadir. Yapisal olarak elektronik kontrollii gaz kelebegi sistemi Sekil
4.2’de de gorildugi gibi;

Gaz pedalinin hareketini algilayip elektrik sinyallerine doniistiiren gaz pedali konum
sensort,

Bir govde icerisine yerlestirilmis gaz kelebegi,

Gaz kelebegine kumanda etmek i¢in kendisine bilgi gonderilen ve bir dogru akim
motoru olan gaz kelebegi kontrol motoru,

Gaz kelebeginin acisini algilayarak elektrik sinyallerine doniistiiren gaz kelebegi
konum sensor,

Gaz kelebegini baslangictaki sabit konumuna dondiiren geri getirme yay
mekanizmasi,

Aldig bilgiler dogrultusunda gaz kelebegi kontrol motoruna kumanda eden ECU bu
sistemi olusturan elemanlardir.

Gaz Kelebegi
Kontrol Motoru

{1l Gaz Kelebegi

‘ Gaz Pedali
2

f;
N Konum Sensorii
ey

Gaz Kelebegi
Konum Sensorii

Gaz Pedali

Sekil 4.2: Elektronik kontrollii gaz kelebegi sistemi

Gaz kelebegi kontrol motorundan akim gegmez durumda iken geri getirme yay
mekanizmasi gaz kelebegini belirlenmis olan sabit bir pozisyonda tutar. Motor,
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rolantide ¢alisirken gaz kelebegi daha da kapali1 bir konuma gelir. ECU, gaz pedali
konum sensoriinden gelen bilgiler dogrultusunda gaz kelebegi kontrol motorunun
elektrik akim miktarini ve yoniinii kontrol ederek tahrik diglisi araciligr ile kelebegi
acar veya kapatir. Gaz kelebeginin agilig miktari, gaz kelebegine bagli olan gaz
kelebegi konum sensdrii tarafindan algilanarak ECU’ya siirekli olarak bildirilir (Sekil
4.2).

Ancak sistemde ECU tarafindan bir ariza saptanmasi durumunda, gaz kelebegi
kontrol motoruna giden akim ECU tarafindan kesilir. Gosterge paneli iizerindeki
ariza lambas1 yanar konuma getirilir ve motorun gaz kelebegi acikliginin belirli bir
ayarda kalmasi saglanarak (yaklasik 1500 dev/dk.) aracin giivenli bir sekilde
istenilen yere ulagmasi temin edilmis olur.

Elektronik Gaz Kelebegi Kontrol Unitesi

Atesleme
Bobinleri

m
o
c

(i Geri Getirme Y (el )
Yayi

Aglk

Gaz Kelebegi sl
Kontrol Motoru apall Gaz Pedali

Gaz Kelebegi
Gaz Kelebegi Konum Sench '“J Konum Sensorii

. .

Sekil 4.3: Gaz kelebegi kontrol iinitesi

Sekil 4.3’te gaz kelebegi kontrol {initesi goriilmektedir. Gaz pedali konum sensérleri,
gaz pedalina basilma miktarni algilayarak iki farkli karakterde elektriksel sinyale
cevirerek cikis sinyali olarak ECU’ya gonderir.

Gaz kelebek motoru, motor ECU’su tarafindan kontrol edilen bir DC (dogru akim)
motorudur. Bu motor, rolanti devrinden tam gaza kadar tiim konumlara hareket
ettirilerek caligtirilir. Motor ECU’su, siirlis sartlarina gore en uygun gaz kelebek
acikligini hesaplar ve gaz kelebek kontrol motoruna kumanda eder.
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Gaz kelebegi konum sensorleri, gaz kelebeginin agilma acisini elektriksel sinyale
cevirerek ECU’ya iletir. Burada bulunan sensdr potansiyometrelerinden birinin
voltaj1 (0-5Volt araliginda) gaz kelebegi agildikga artar, digerinin ise voltaji (5-0 volt
araliginda) gaz kelebegi acildik¢a azalma gosterecek sekilde calisir. Gaz pedalina
basildiginda ECU, pedal konum sensor potansiyometrelerinden gelen sinyalleri
yorumlayarak kelebegi konumlandirmak i¢in gerekli ¢ikis sinyalini hesaplar. Bu
bilgiler dogrultusunda gaz kelebek kontrol motoruna elektriksel olarak kumanda
edilir ve motorun uygun sekilde ¢alistirilmasi saglanmis olur. Motorun maksimum
devri ve yol hizinin smirlart bu kosullar altinda iretilir. Sistemde ariza olmadig
middetce pedal ve kelebek sensorlerinden gelen sinyaller dogrultusunda gaz
kelebegi kontrol motoru ECU tarafindan yonlendirilerek ¢aligtirilir. Aksi halde daha
once belirtildigi gibi belirli bir gaz kelebegi a¢ikliginda ¢alismasi siirlandirilarak
motorun ariza durumunda giivenli bir sekilde ¢alismasi saglanir (Sekil 4.3).

Gaz kelebegi kontrol {initesinin sagladig1 avantajlar sunlardir:
Gelistirilmis r6lanti hiz ayari

Yakit tiikketiminin azaltilmis olmasi

Kirlenmeye kars1 hassas olmasi

Hava kirliliginin azaltilmis olmasi

Daha az parga kullanimi

Gaz Kelebek Potansiyometresi

Gaz kelebegi konum sensorleri ve potansiyometreleri, gaz kelebegi miline bagli olan
disli ve karsisindaki potansiyometre iinitesinden olusmaktadir. Iki sensér de (artan ve
azalan yonde) siirtiinme potansiyometresi seklinde ¢aligmaktadir. Siirtiinme temaslari
gaz kelebegi milinin baghh oldugu disli iizerinden saglanmaktadir. Sensérler;
muhafaza kapagi iizerindeki potansiyometre raylarina temas ederek kelebek aciklik
miktarin1 ECU’ya iletir (Sekil 4.4).

Gaz Kelebegi Konum Sensérleri
ve Potansiyometreleri

—JIECU

I
Gaz Kelebegi Mili
Gaz Kelebegi  Gaz Kelebegi ]
Kontrol Motoru Gaz Kelebegi |
L Konum Sensbérleri

Sekil 4.4: Gaz kelebegi konum sensorleri ve potansiyometreleri

Gaz pedali sensorleri potansiyometrelerinden gelen bilgiler dogrultusunda, ECU gaz
kelebegi kontrol motoruna bilgi aktarmaktadir. Gaz kelebegi konum sensor
potansiyometreleri de siirekli olarak kelebek motorunu kumanda ettigi gaz
kelebeginin durumunu ECU’ya aktarma goérevini yiiriitiir.
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Potansiyometreler vasitast ile ECU’ya gelen bilgiler sayesinde ayni zamanda
enjektoriin piiskiirtme zamanlamasina da etki edilir. Gaz kelebeginin pozisyonuna
gore enjeksiyon kontrol {initesinin terminallerinde voltaj degisimi saglanir.

Biitlin motor devirlerinde gaz kelebeginin o anki pozisyonunu motor kontrol
iinitesine bildirme gorevini ylriitmektedir. Motor kontrol iinitesi, gaz kelebek
potansiyometresinden sinyal alamiyorsa motor devri ve hava kiitle 6l¢erden aldigi
bilgilerden ortalama bir deger hesaplayarak motorun ¢aligmasini temin eder.

Gaz Pedah Potansiyometresi

Gaz pedalinin her iki yondeki hareketini belirlemek i¢in iki sensor kullanilmistir. Her
iki sensor de bir milin ilizerine birlikte sabitlenmis ve siirtiinme seklinde g¢alisan
potansiyometrelerdir. Gaz pedalmin  konumunun her degisiminde siirtiinme
potansiyometrelerinin direngleri ve ECU’ya gonderilen gerilim degerleri (voltajlart)
de degiserek iletilir. Sensorlerin gonderdigi sinyallerden, ECU gaz pedalinin o anki
konumunu belirlemektedir. Bu bilgiler 1s18inda gaz kelebegi kontrol motoru gerekli
acikliga gaz kelebegini ayarlar (Sekil 4.5).

Gaz Pedall

Z
“Potansiyometre|

Sekil 4.5: Gaz pedali konum sensorii ve potansiyometre goriiniimii

Gaz pedali konum sensdériin devre dist kalmasi durumunda, sistem Oncelikle rélanti
durumuna gecer. Her iki sensoriinde devre disi kalmasi durumunda, motor ECU
tarafindan yiikseltilmis roélanti devrinde calistirarak gaz pedali hareketlerine tepki
vermeden tasitin istenilen yere ulastirilmasi saglanmis olur.

Gaz Kelebek Konumlandirici Potansiyometresi

Motor kontrol iinitesine, gaz kelebek konumlandiricisinin o anki konumunu bildiren
potansiyometredir. Hiz sabitleme sistemi aslinda ayr1 bir sistem olmayip motor
kontrol tinitesinin bir fonksiyonudur. Motor kontrol iiniteleri uyumlu olan araglara
sinyal kolu degistirilip gerekli tesisat akim semasina gore ¢ekilerek sonradan
takilabilir (Sekil 4.6).
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ECU'ya gelen Sinyaller

1- Motor Devir Sinyali
2- Hava Kiitlesi Sinyali
3- Arag Hiz1

4- Fren Kullanimi

Hiz Sabitleme Anahtari 5 Bisksriya) Kullanim

(Agma-Kapama Sinyali)

Gaz Kelebegi Konumlandiricisi Devrede

Gaz Kelebeginin Durumu ile ilgili Bilgi

Gaz Kelebegi Kontrol Unitesi

Rolanti devir kontrolii ve
hiz sabitleyici i¢in digli sistemi

Sekil 4.6: Hiz sabitleme sistemi (cruise control) ¢calisma semasi

Sistem, firmalara goére degisiklikler gosterse de mantik olarak birbirlerinin
benzeridir. Hiz sabitleme sistemi yardimiyla belirli bir hizin (30 km/h veya 45 km/h
gibi) tlizerindeki bir hizda ara¢ hiz1 gaz pedalim1 kullanmaksizin istenilen bir degere
ayarlanarak sabit tutulabilir. Bu hiz, siirliciiniin herhangi bir sey yapmasina gerek
kalmadan muhafaza edilir. Hiz sabitleme anahtarmma kumanda edilmesi durumunda,
sinyal motor kontrol iinitesine gider. Bunun iizerine motor kontrol {nitesi gaz
kelebegi kontrol motoru iinitesine kumanda ederek ayarlanan hiza gore gaz kelebegi
kontrol motoru gaz kelebegini acar. Yol hizi, aracin aerodinamik direncine bagl
olmaksizin siirdiiriiliir. “Fren basili” veya “debriyaj basili” sinyalleri olmasi
durumunda hiz sabitleme sistemi devreden ¢ikarilir. Sistem, baska kontrol tinitelerine
gerek olmaksizin ECU tarafindan kontrol edilir. Gaz kelebegi kontrol motoru, siirekli
olarak gaz kelebegini caligtirir.

Gaz Kelebegi Ayarlayicisi (Gaz Kelebegi Kontrol Motoru)
Gaz kelebegi ayarlayicisi, gaz kelebegini biitiin ayarlama bolgelerinde hareket ettiren
bir elektromotordur. Yani motora gaz verildiginde ECU’nun génderdigi sinyal ile bu

elektromotorun gaz kelebegini hareket ettirmesini saglar. Devre dis1 kalmas1 halinde
acil caligma yay1, gaz kelebegini acil caligma pozisyonuna ¢eker (Sekil 4.7).
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Sabit hiz kontrol
sistem anahtan

Sekil 4.7: Gaz kelebegi ayarlayici sistemi

Kontrolleri

Gaz kelebegi potansiyometre sisteminin acilip tamir edilebilme Ozelligi
bulunmamaktadir. Gaz kelebegi konum sensorii arizalandiginda yenisi ile degistirilir.
Degistirildikten sonra temel bir ayarlama gerekmektedir.

ECU, gaz kelebegi sisteminde bir ariza tespit ederse siirliciiyli uyarmak icin
gosterge panelindeki ariza gosterge lambasini yakar.

Gaz kelebegi konum sensorii kontroliinde genel olarak {i¢ test yapilir. Bunlar:
Gerilim kontrolii
Toplam direng kontrolii

Osiloskop kontrolii
Gerilim kontrolii

Gaz kelebegi potansiyometresinin yani konum sensoriiniin testi yapilirken asagidaki
islem basamaklar takip edilmelidir.
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Gaz Kelebegi
Konum Sensorii
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Sekil 4.8: Gaz kelebegi gerilim testi
Bu test i¢in dijital bir avometre (multimetre) kullanilmalidir.
Test sirasinda gaz kelebegi konum sensorii konnektoriine baglant1 saglamak icin
iletken bir tel sondasi1 ( T-pin) kullanilabilir.
Kontak anahtari, atesleme konumunda a¢ik ve motor ¢calismaz durumda iken test
yapilmalidir.
Bu anda sinyal kablosu (VC) ile sasi arasinda 6l¢iilen gerilim 0,5 V olmalidir.
Gaz kelebegi yavas yavas acildiginda ayni paralellikte gerilimde yiikselmelidir.
Gaz kelebegi tam agik konumda iken avometreden Olgiilen gerilim 4,5 — 5 V
araliginda olmalidir. Sekil 4.8”de gerilim testinin yapilis1 goriilmektedir.

Toplam diren¢ kontrolii

Diagnostik test cihazi veya avometre gaz kelebegi potansiyometresinin toplam
direng testi, Sekil 4.9°da goriildiigii gibi yapilir. Buna gore,
Gaz kelebegi tam kapali konuma getirilir.
Gaz kelebegi kablo konektorii sokiiliir.
Gaz pedali kablo boslugunun katalog degerlerinde oldugu tespit edilir.
Ohmmetre ile sensordeki referans ucu (VC) ve sasi ucu (E2) terminalleri arasindaki
direng Olciliir.
Olgiilen deger 4-6 Q arasinda olmalidur.
Olgiilen deger bu araliklarda degilse gaz kelebegi potansiyometresi degistirilmelidir.
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Sekil 4.9: Gaz kelebegi konum sensorii toplam direnc testi

Osiloskop kontrolii

Gaz kelebegi konum sensdriiniin diyagnostik test cihazi ile ossiloskop kontrolii de

yapilabilir.

OO

Bu test i¢in diyagnostik cihazi osiloskop olarak kullanilmalidir.
Test sirasinda gaz kelebegi konum sensorii konnektdriine baglanti
saglamak icin iletken bir tel sondas1 (T-pin) kullanilabilir.

Kontak anahtari, atesleme konumunda acik ve motor c¢alismaz
durumda iken test yapilmalidir.

Osiloskobun kirmizi (+) kablosu, gaz kelebegi konum sensoriiniin
VC (sinyal) ucuna; siyah (-) kablosu, sasi (E2) ucuna baglanir.

Gaz kelebegi kapali konumdan tam agik konuma yavas yavas
getirilir.

Bu anda osiloskop ekranindaki goriintii takip edilir. Sekil 4.10°da
gaz kelebegi konum sensoriiniin ¢aligmasi sirasinda ekranda beliren
standart goriintiisii gortilmektedir.
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Sekil 4.10: Osiloskop ile gaz kelebegi potansiyometresinin kontrolii

35. KARBON KANISTER ELEKTROVANASI

Resim 5.1: Karbon Kkanister elektrovanasi

Gorevleri

Karbon kanister elektrovanasinin (selenoid/manyetik valf) gorevi, emisyon kontrol
sisteminin bir parcasi olarak yakit deposundaki yakit buharinin atmosfere kagmasini
onlemektir. Bu nedenle aktif karbon filtresi tarafindan ¢ekilip emme manifolduna
yoneltilen yakit buhar1 miktarini, kontrol iinitesi (ECU) araciligr ile kontrol altina
almak amaclanmistir. Yakit buharlarinin, karigimi asirt sekilde zenginlestirmesini
onlemek i¢in besleme olmadiginda karbon kanister elektrovanasi kapali kalmaktadir.
ECU karbon kanister elektrovanasina asagidaki sekilde kumanda eder:

[k galistirma esnasinda karbon kanister elektrovanasi (selenoid/manyetik valf), yakit
buharlarinin karisiminin asir1 sekilde zenginlestirmesini 6nlemek i¢in kapali kalir. Bu
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durum motor sicakligt onceden belirlenmis bir esik derecesine (65°C civari)
erisinceye kadar kalir.

Motor 1sindiginda, ECU karbon kanister elektrovanasina sinyalin bos/dolu oranina
gore acilmayi diizenleyen bir kare dalga sinyal yollar.

Sekil 5.1: Karbon kanister elektrovanasina ECU tarafindan kumanda edilmesi

Bu sekilde ECU karisim konsantrasyonunda 6nemli degisiklikler olugsmasini 6nlemek
tizere gonderilen yakit buharinin miktarini kontrol altina alir.

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
Karbon kanister

Soket baglantssi
Bobin
== |
Yay \ Manifold ciksst
N
Hava akis \
kontrol supabi ;

Sekil 5.2: Karbon kanister elektrovanasinin yapisi
Karbon kanister elektrovanasi (selenoid/manyetik valf), tasit iizerinde emme

manifolduna yakin bir yerde bulunur. Yakit deposunda olusan yakit buhari, aktif
karbon filtresi iizerinden gecerek atmosfere atilmadan emme manifolduna
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ulastirilmast i¢in ECU ile kumanda edilen bir elektrovanadir. Yakit deposundaki
benzin buharlasip basinci yiikseldiginde ¢ok amagl valf agilarak yakit buharinin aktif
karbon filtresine dolmasi saglanir. Aktif karbon filtrenin igerisindeki karbon, yakit
(benzin) buharmi emerek atmosfere kagmasini engellemis olur. Sistemde bulunan
karbon kanister elektrovanasi (elektronik kontrollii yakit buhari geri kazanim valfi),
motorun ¢alisma durumuna goére ECU kontroliinde agilarak veya kapali tutularak
yakit buharinin emme manifolduna giden yoluna kumanda eder. Yanmasi icin
motora ulastirilan yakit buhari, yakit/hava karigimi oraninda kisa stireli bir degisime
neden olmaktadir. Karisim oranindaki bu degisim lamda sondasi ayarlamasi yoluyla
diizenlenir.

Yakit basing regiilatorii

Basingsiz yakit hattt

: iy Depo kapag
Yakit filtresi
Yakit basing | (.;
ayar supabi
Yiiksek basing hatti ‘Yaklt oz st

Yakit basing
regiilatorii

Karbon kanister
elektrovanast

Yakit dagitim
borusu

Enjektorler
Yiiksek basing
pompast

Aktif karbon filtresi

Yakt d
Elekiridi yalat o

pompast

Sekil 5.3: Yakit sistemi icerisinde karbon kanister valfinin yeri

Motorlardaki yakit besleme sistemleri, yakiti cogunlukla enjeksiyon sistemine
pompalamaktadir. Besleme sisteminde durgun yakitin 1sinip buharlasmasini 6nlemek
i¢in yakitin bir kism1 geri doniis borusu yardimi ile depoya geri gonderilir. Motorla
yakit deposu arasinda siirekli bir yakit sirkiilasyonu vardir. Bu sirkiilasyon yakit
sicakliginin dengede tutulmasini saglar. Bununla birlikte yakit, depoya 1sinmis olarak
dondiiglinden depodaki yakitin hacmi artar, dolayisiyla da depodaki basinci ytikseltir
ve depoda disa dogru kabarir.

Ayni sekilde asirt sigramalar (dalgalanmalar) ve sicaklik artis1 yakiti buharlastirarak
yakit deposundaki basinct yiikseltir. Yakit deposu basinci belirli bir degeri
(genellikle 0,3 bar civarindadir) asinca iki yonlii havalandirma valfi yay tansiyonunu
yenip valfi iterek deponun havalanmasini saglar.

Araglarda yolculuk esnasinda ve 6zellikle motor sogukken ilk calisma esnasinda
yakit deposu yakit tiiketiminden dolayr yavas yavas bosalir. Bu da yakit tank
hacminin azalmasina neden olur. Benzer sekilde yolculuk sonunda havanin sogumasi
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veya geceleri sicakligin diismesi nedeniyle yakitin sicakligi diiser. Yakittaki sicaklik
diismesi de yakitin hacmini azaltir. Yakit tankinda basincin diismesi tankin igerisinde
bir vakumun olusmasina neden olur. Eger vakum alinmazsa yakit tankinin igeri
dogru biiziilmesine (¢okelmesine) neden olur. Bunun stirekli ve siddetli olmasi1 yakit
deposuna zarar verir. Vakumu 6nlemek igin iki yonlii havalandirma valfinde (¢ok
amacl valf) igeri dogru agilan lastik bir valf vardir. Bu valf depodaki basing 0,1
bar’in altina diistiigiinde havanin igeri girmesine miisaade eder.

Motor rolantide ¢alisiyorken veya duruyorken kesici valfin diyaframina vakum etki
etmeyeceginden dolay1 kanisterden yakit buhari emme manifolduna giremez ve yakit
tankindan buharlagan yakit genis havalandirma borusundan en yiiksek noktaya kadar
yiikselir. Bu esnada soguk ve genis olan dolgu bogazinin yiizeyinin etkisiyle yakit
buharmin bir kismi1 yogunlasarak tekrar depoya akar, geri kalanlar ise buharlasma
basincinin etkisiyle yakit buhar hatti yolu ile kanistere gider. Kanisterde bulunan
aktif karbonlar aynen bir siinger gibi yakit buharini emerler.

Aktif karbon filtresi

Sekil 5.4: Yakit buhar geri kazanim sistemi

Aktif karbon filtre, yakit deposunda buharlagan yakit buharlarinin depolanmasini ve
yakit deposunda vakum olustugu zaman da ¢ok amacl valf iizerinden deponun
havalanmasini saglar. Yakit deposunda bulunan yakitin iizerindeki hava basinci ve
cevre 1s1sia bagl olarak ¢esitli miktarlarda yakit buhar1 olusmaktadir. Aktif karbon
filtre sistemi sayesinde c¢evreye =zararli etkisi olan bu HC (hidrokarbon)
emisyonlarinin atmosfere atilmasi engellenir.
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Sekil 5.6: Aktif karbon filtresinin icerisindeki karbon maddesi

Depo igerisindeki yakit buharlari, deponun en yiiksek noktasindan, ¢ok amagh valf
iizerinden miktar1 azaltilmis olarak aktif karbon filtresine ulasir. Aktif karbon
filtresinde, gazlar (yakit buharlari) karbon parcaciklari tarafindan bir siinger gibi
emilerek depolanir.

Motor, belirli bir sicakliga (yaklasik 65°C) ulastiktan sonra ve lamda diizeltmesi aktif
haldeyken ECU tarafindan karbon kanister elektrovanasina kumanda edilerek aktif
karbon filtre igerisinde depolanan yakit buharlari yanma islemi i¢in emme
manifolduna gonderilir.

Sistemdeki selenoid valfler (supaplar) sayesinde ve emme manifoldunda vakum
varken yakit buharlarinin depodan emilmesi engellenerek oOncelikle aktif karbon
filtresinin ¢abucak bosaltilmasi saglanir. Aksi durumlarda (valflerde ariza olmasi
veya elektrik akimimin kesik olmasi gibi) aktif karbon filtresi kapali kalir ve
bosaltilamaz.
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Kontrolleri
Statik Kontrol

Karbon kanister elektrovanasi asagidaki basamaklar izlenerek kontrol
edilebilir.

Direng olciilmesi: Bobinin iki terminali arasindaki direng olgiiliir. Direng, tipine
bagli olarak; + 15 ohm ile = 75 ohm arasinda degisebilir.

Kablolama kontrolii: Kablolama kontrol edilir. Karbon kanister elektrovanasi,
konnektor (| baglantl/soke]% terminali ile ECU soketinde karsilik gelen terminall
arasindaki direng Ol¢iiliir. Diren¢ 1 ohm’dan kii¢iik olmalidir.

Voltaj kontrolii: Konnektoriin pozitif terminalindeki voltaj 6lgiiliir. Besleme
voltajinin olup olmadigin1 kontrol edilir. Eger besleme voltaji yoksa role kontrol
edilir, varsa sigorta kontrol edilir. Ayrica rdle ile karbon kanister elektrovanasi
arasindaki kablo baglantis1 kontrol edilir.

[ Dinamik Kontrol

Karbon kanister elektrovanasi sinyalini kontrol etmek i¢in bir osiloskop kullanilir.
Alttaki sekilde karbon kanister elektrovanasinin ECU tarafindan kontrolii sirasindaki
voltaj resmi gosterilmektedir. Tetikleme frekanst ECU’ya gore degisir. Valfin
tetiklenmesi ayrica motor sicakligi, motor devri, motor yiikii ve diger etkenlerden
etkilenir (karbon kanistere siirekli olarak giiciin verildigi sistemler de vardir).

10%rdiy ;
Zradiv st

Sekil 5.7: Sasiye bagh karbon kanister elektrovanasina ait bir osiloskop goriintii
ornegi

ECU’nun valfe (karbon kanistere) gii¢ vermedigi zamanda, VOltaj 12 V’a esittir.
ECU’nun valfe (karbon kanistere) gili¢c verdigi zamanda, VoltaJ 0 V’a esittir.

O Mekanik Tam

Gorsel inceleme: Konnektorler ve kablolama hasar kontrolii yapilir. Karbon kanister
elektrovanasi ile emme manifoldu arasindaki ve karbon kanister elektrovanasi ile
karbon filtresi arasindaki hortum baglantis1 kontrol edilir. Karbon kanister
elektrovanasi gozle kontrol edilir.
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Mekanik kontrol: Karbon kanister elektrovanasinin iki konnektorii arasindaki
baglantinin kapanip kapanmadigi kontrol edilir. Karbon kanister elektrovanasina 12
V voltaj uygulandiginda baglanti agilmalidir.

Aktif karbon filtre ve govde kontrolii:

Karbon kanister karbon filtresi 40.000/50 000 km’de ya da 2 yilda bir
degistirilmelidir. Karbon filtresinde hasar olup olmadigi goézle kontrol edilerek
durumu belirlenir. Kirik, ¢atlak veya hasarli olan gévdeler yenisi ile degistirilmelidir.
Biinyesinde ¢ek valf bulunan karbon filtrelerde/govdelerde, ¢ek valflerin arizali olup

olmadiklar1 kontrol edilir. Cek valflerin yonlerine gore basingli hava/vakum ile
yapilan kontroller sonucuna gore karar verilir.

36. ROLANTI MOTORU (AKTiVATORU)

s B

Resim 6.1: Rolanti motoru (aktivatorii)

Gorevleri

Rolanti motoru (aktivatorii), rolanti devrinde hava akis (baypas) kanalina kumanda
ederek kanaldan gegen hava miktarinin ayarlanmasi yoluyla rolanti devrini kontrol
islemini gergeklestirir.

Rélanti motoru

Hava aksg kanal (bypass)

Gaz kelebegi

Sekil 6.1: Rolanti motorunun konumu ve ¢calismasi
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Bir mikro motor yardimi ile ECU tarafindan kumanda edilen r6lanti motoru,
biinyesindeki milin hava akis kanal agikligini ayarlamasi yoluyla motor devrini
diizenler. Kanaldan gecen hava miktar1 arttikca arag motor devrinde de yiikselme
olur.

Rolanti devri, tasitin vites durumuna gore farklilik gdsterebilir. Ornegin otomatik
transmisyonlu tasitlarda, vites gegcislerini kolaylastirmak icin diisiik rolanti devri
devreye girer. Klimanin devreye girmesiyle yeterli sogutma i¢in motor devrinde artis
goriiliir.

Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
Rolanti motoru

s

Sekil 6.2: Rolanti diizenleyicinin (aktivatoriin ) motor iizerindeki konumu

Motor ¢alisma sicakligina gelmeden veya motordan gii¢ ¢ekildiginde rolanti devrini
sabit tutmak icin ilave hava gereksinimine ihtiya¢ duyulur. Roélanti motoru
(aktivatorii), gaz kelebegi kapali oldugunda bu gibi durumlarda silindirlere emilen
hava miktarin1 diizenleyerek motorun ¢aligmasina yon verir.

Gaz kelebegi govdesi

Gaz kelebegi

\ﬂ Relanti motoru

Sekil 6.3: Rolanti motorunun yerinin sematik goriiniimii

Rolanti motoru (aktivatorii), kelebek valfi gdvdesi icine ilave bir hava akisini (gaz
pedalinin serbest kalmasi tizerine kelebekten gelen hava akisina paralel olarak) az
veya cok acarak motor rolanti hizini, yiik durumu ne olursa olsun sabit tutan bir
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elektrik motorundan olusur. Dagiticinin donmesi ile verilen agiklik elektronik kontrol
tinitesinin (ECU) 06zel bir kismi tarafindan gonderilen elektriki palslar ile kontrol
altinda tutulur. Bu elektrik motorunun doniis yoniine bagl olarak dagitict milinin iki
yone de donmesine sebep olur.

Kontak anahtar1 mars konumuna getirildiginde, motorun calisma kosuluna uygun
hafizasindaki pozisyona getirir. Ornegin igne valfleri dogru ise ilave hava
gereksinimi oldugu anlamindadir.

Kademeli tip rolanti motoru

..... e 1) Soket baglant: kism

Sekil 6.4: Rolanti motorunun i¢ yapisi (kademeli motor tipi)

Kademeli motor, sekillerde goriildiigii gibi iki bobine sahip bir stator, kalict miknatis
ve disli mili (manyetik etki ile ileri geri hareketi saglanabilen valf mili) olan bir
rotordan meydana gelmistir. Kalict miknatish rotor ve statora karsi ¢alisan birkag
sarimdan meydana gelir. Rotor, bir muhafaza igerisine yerlestirilmistir ve sarimlarla
olusturulabilen esit sayida kutupla miknatislanmigtir. Rotor milinin ucundaki
ayarlanabilir disli bir koni bulunmaktadir.

Kademeli motor
[®]s] Dig il —EET |
o= — =fh
=3 = 5«: E'l —f)ﬁ/
e e Rotor
Valf kapah konum Valf agik konum

Sekil 6.5: Kademeli tip motorun rolanti dengeleme valfinin calismasi

Mil dondiikge hava kanali igerisinde bulunan koni de birlikte dondiigii i¢in milin
doniis yoniine bagl olarak bu kanali agip kapatarak hava akis kanalindan gecen hava
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hacmini kontrol etmektedir. Sabit kutuplar (rotor) ve degisken kutuplar (stator)
arasindaki 1iliski olayr sonucunda rotorun kademeli hareketi saglanmaktadir.
Motordaki kademeli hareket, miknatisin manyetik kutuplarinin ve sarimlarin
(fazlarin) sayisina baglidir. Kontrol iinitesi, donme hareketi elde etmek veya donme
hareketinin yoniiniin degistirilmesi i¢in her bir sarim grubunun kutuplarini
degistirerek sarimlarin uyarilmasi amaciyla besleme gerilimini kontrol eder.

Bobin™ 1l

S _r] Rotor

Sekil 6.6: Kademeli tip motorun elektriki semasi

Kontrolleri

Birlesik yakit atesleme sistemlerinde genel olarak rolanti ayarindan s6z etmek dogru
degildir. Sistem rolanti ayarmi1 ECU’nun kontrolii altinda yol ve yiik sartlarina gore
cok hassas olarak yapmaktadir. Rolanti motoru arizalandiginda yenisi ile
degistirilmektedir. Bunun disinda, rdélanti motorunun direng kontrolii ve rdlanti
devrinin kontrolii yapilmaktadir.

Rolanti diizenleyicinin (mikromotor) diren¢ kontrolii:

1 1AC (Idle Air Control - Rolanti hava kontrol) valfi terminalleri
arasindaki direncin l¢limii yapilir.

[0 Sicaklik 23 °C {73°F} iken oOlciilen diren¢ 7,7-9,3 ohm (Q)
olmalidir. Sekil 6.7°de rdlanti diizenleyicisinin ohmmetre ile direng
Olclimii goriilmektedir.
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Ohmmetre

Rélanti Motoru

Rélanti Motoru
IAC terminalleri

Sekil 6.7: Rolanti motoru diren¢ kontrolii

Rolanti devrinin kontrolii:

Primer devre tarafina bir takometre baglayiniz veya veri baglanti soketini
ariza tespit cihazina baglaymniz. Marsa basmiz ve motoru rolanti
pozisyonunda ¢alistiriniz.

Rolanti devrini okuyunuz. Rélanti 700- 800 dev/dk. arasinda olmalidir.

37. DIAGNOSTIK

Diagnostik Ingilizce kdkenli bir kelime olup teshis etmek, hatayr bulmak anlamina
gelmektedir. Gliniimiizde iretilen tasitlarda kullanilan sistemler elektronik devre
elemanlar1 ve yazilimlar1 ile donatilarak sistemlerin ¢alismasi ve kontrolii daha da
kolaylastirilmistir. Farkli araclara ait bilgisayar yazilimlarini igeren diagnostik
cihazlar ile tagitlarda meydana gelebilecek arizalar kolayca teshis edilip arizalar hizl
bir sekilde giderilebilmektedir.

Diagnostik Cihazlarin Calisma Prensipleri

Diagnostik cihazlar1 bilgisayarla birlikte, iletisim kurulacak tasita 6zel hazirlanmis
yazilim programiyla tasit mikroislemcisi ile iletisim kurarak hafizada kayith bilgileri,
bilgisayar ekraninda goriintiilememizi saglar. Sensor ve aktorlerden gelen ariza
bilgileri, tagit ECU’slindeki hafiza kismina kaydedilir. Hata bilgileri hafizada 2’li
say1 sistemine (binary say1 sistemi) gore kayda alinir. Tasit ECU’sunun soketine
cithaz giris ucu takildiktan sonra ilgili kisim programdan segilerek hata arastirmasi
yapildiginda hafizadaki bilgiler cihaz yazilimi sayesinde bilgisayar ekraninda
goriliir. Ancak her tagit markasi i¢in iiretici firmalar farkli yazilimlar gelistirdigi icin
her tasitin hata kodlari, hata belirleme yontemleri ve hata giderilmesi igin
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uygulanacak metotlar1 farklidir. Buna ragmen cihazlarin ve tasit sistemlerinin
calisma prensipleri aynidir.

Diagnostik test cihazlar1 kullanma sekline gore ii¢ ¢eside ayrilir. Bunlar;
Sabit diagnostik cihazlari,
Tasinabilir diagnostik cihazlari,

Diziistli bilgisayar ile kullanilabilen diagnostik cihazlaridir. Sekil 7.1°de
bu cihazlar goriilmektedir.

SABIT DIYAGNOSTIK CiHAZI ILE ARIZA TESHiSI DIYAGNOSTIK TESTi EKRAN GORUNTUSU

- - -

V.8

P
[V
R A

Sekil 7.1: Diagnostik test teknikleri

Bir diagnostik cihazi ile ariza teshis islemleri, ariza okuma, ariza silme, hareketli
sensor testi, bolgesel c¢alistirma yontemleri ile test iglemleri, yenisi ile degistirilen
parcalarin ECU’ya tanitilmas1 gibi gorevler yerine getirilebilir. Bu islemleri yerine
getirmek i¢in sabit bir diagnostik cithazinin ¢ok sayida parametrik kisimlari
bulunmaktadir. Sekil 7.2°de sabit diagnostik cihazinin sematik goriintiisii, Sekil
7.3te ise diagnostik cihaza ait kisimlar goriilmektedir.

Olgiim kablosu

|Test cihazi

Tasiyici Araba

Yazici

Sekil 7.2: Sabit diagnostik cihazi
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DSO-Olgiim kablosu 2 Voltaj,direng,diod ve iletkenlik testi igin
kullanilan ug

#@mﬂm - Tagima Kolu M

DS0-Olgiim kablosu 1 Akim 6lgimii igin kullanilan ug

60! J
:é A @ l 1= — =~
Trigger pensesi &c Emniyet Test kalemli COM

= Basing ve sicaklik igin olgiim kablosu
hazirlanmig lgiim Sigorta

girigleri
— -

Diagnos kablosu 3 m

]
; Tiim &lglim kablolan ve
baglantilan renkli olarak
. tretilmigtir.

@  Renk uyumuna dikkat

Bl ge

Elektrik pensesi

() P e

KV -pensesi

Sekil 7.3: Diagnostik cihaz 6l¢iim kablolar:

Diagnostik Teknigi

Son yillarda gelisen bilgisayar teknolojileri ve elektronik sistemler sayesinde
tasitlarin temel elektrik ve elektronik sistemleri de tamamen degismistir. Bu
gelismeler diinyada bazi yeni meslek alanlarinin olusmasina, bazi meslek dallarinin
da bu gelismelere paralel olarak degismesine sebep olmustur. Ornegin; Avrupa’da
mekatronik (mekanik-elektronik), diagnostik, yazilim, otomasyon gibi yeni meslekler
coktan hayata gecirilmistir. Bu gelismeler neticesinde makineler, tasitlar ve giinliik
kullanimdaki ara¢ gerecler de bu gelismelerden nasibini almistir. Tasitlarda bu
gelismelerin  ¢ok olumlu katkilar1 olmustur. En azindan diagnostik sayesinde
araglarda c¢oziilemez ariza kalmamis, yanlis teshisler tamamen ortadan kaldirilmistir.
Bu gelismelerden once yol testiyle dinleyerek gozle yapilan kontroller, tamiri yapan
kisiye bagl olarak farkli ve yanlis sonuglar verebilirken bugiin sensorlerle,
bilgisayarlarla, yazilim programlari ile yapilan teshislerde kesinlikle yanilma veya
yanlislik s6z konusu degildir. Ancak bu cihazlar1 kullanan kisilerin tecriibe sahibi
olmamasi, hatay1 géz ard1 etmesi veya isini ciddiye almamasindan kaynaklanan kot
sonuglar olmasima ragmen hatayr gizlemek miimkiin degildir. Yani bu gelismeler;
hem kullaniciya hem {ireticiye hem tamirciye biiylik kolayliklar saglamaktadir.
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Hata Aninda Durum Tespiti

Tasit tizerindeki sistemlerde herhangi bir hata durumunda 6ncelikle arag gosterge
panelinde bulunan ikaz lambalarinin yanmasi ile birlikte siiriicliye hata uyarisi
yapilir. Boyle bir durumda bakim servisine haber verilerek gerekli islemler
yapilmalidir. Bakim servisinde ara¢ diagnostik cihazina baglanarak hata ikazi verilen
sistemde arastirma yapilir. Bu esnada herhangi bir yanlislik olmamasi i¢in araca ait
iilke grubunun tiimii segilerek arag tiirii, tahrik tiirli, marka, model serisi, tip, motor
kodu gibi temel bilgiler eksiksiz olarak cihaz yazilim programina girilmelidir.

ARAC BIiLGiSi | ARIZA TESHiIS | ARIZAARAMA | BAKIM
Ara¢ Tanim
Tanmimlama | Son 30 arag |
oo .0 o Auris
Ulke TUMU Model Serisi
09/2006-
Arac Tiirii | OTOMOBIL Tip Auris 1.6i
Tahrik Tiirii BENZIN Motor Kodu | 1ZRFE
Marka TOYOTA v

Sekil 7.2: Diagnostik cihaz 6rnek ekran goriintiisii

Temel bilgiler girildikten sonra ARA butonuna basilir. Eger girilen bilgiler dogru ise
aracimiz asagidaki meniide belirecektir.

Tip Dahili Litre kW Uretim Yih Motor
Model Kodu
Auris 1.6i E15 1.6 91.0 09/2007- | 1ZRFE

Sekil 7.3: Diagnostik cihaz 6rnek arac tanitim

Parametrelerin Yorumlanmasi

Diagnostik cihazlarda ara¢c marka ve modeline gore sistem calisma parametreleri tasit
katalog degerlerine gore tanimlanmigtir. Cihaz bu parametreleri, ger¢ek degerler
boéliimiinden ekrana yansitir ve tasit degerlerini olmas1 gerekenlerle karsilagtirarak
yanlis degerleri bize bildirir.
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ARAC . :
BILGISI ARIZA TESHIS ARIZA ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Kontag aciniz.
Sistem grubu
seciniz. Sistem se¢imi
Global OBD I TCCS 11 CAN 1
Motor kontroli
ABS
Airbag
Yiirir
aksam/direksiyon
Ariza teshis disi Hepsini Dosrudan Sistem
Pin secimi| kon. goster secim aramasi

Sekil 7.4: Diagnostik cihazinda motor kontrolii kismina giris

ARAC ARIZA ARIZA

BILGISI TESHIS ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Motor kontroli TCCS II CAN 1
Tanim
Ariza Hafizasi
Ariza hafizasi
silme
Gercek
degerler

: Ref.
Geri Bilgisi Devam

Sekil 7.5: Diagnostik cihazinda motor kontrolii gercek degerlerine
giris

Cihazin yazilim programi meniisiinden gercek degerleri isaretledigimizde cihaz
yaziliminda kayith tasita ait degerler karsimiza c¢ikacaktir. Bunlarda dortlii se¢im
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yaparak inceleyebiliriz. Sekil 7.6’da bir araca ait kontrol edilebilecek gergek
degerlerin bir kism1 yani parametreleri verilmistir.

ARAC | . ARIZA
BILGIsi ARIZA TESHIS|  ARAMA BAKIM

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Gergek degerler (Maksimum 4 deger seciniz).

Akt gerilimi

Emilen hava 1s1s1
Motor devri

UON 6ncesi atesleme
acis1 Piiskiirtme stiresi
Yag sicaklik derecesi
Yag basinci

Yag seviyesi ==l
...................... =l

Ger Ref.

i Bilgisi Devam
Sekil 7.6: Diagnostik cihazi ile motor kontroliinde gercek deger
secimi

ARAC . ARIZA
BILGISI ARIZA TESHIS ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Secilen degerler
Motor devri 1725 d/d
Yag sicaklik
derecesi 53°C
Yag basinci 2.6 bar
Yag seviyesi 95 %
Ger
i Ref. Bilgisi Devam

Diagnostik cihazi ile motor kontroliinde gercek deger bilgileri
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Yukarida sekillerde goriildiigii gibi arag¢ iizerindeki sistemlere ait parametrik
degerlerde ayni sekilde diagnostik cihaz meniisiinden goriintiilenebilir. Giiniimiizde,
iilkemiz i¢in de cihazlar iiretildiginden kullanim konusunda herhangi bir zorlanma
s0z konusu olmayacaktir.

Elektronik Olarak Kontrol Edilen Elemanlarin Diagnostik Cihaziyla Bagimsiz
Olarak Cahstirilmasi

Tasit lizerinde elektronik olarak kontrol edilen aktorler ve sensorler, kontrol amaclh
olarak veya adaptasyon icin tasittan bagimsiz olarak diagnostik cihazi yardimiyla
calistirilabilir. Kontrol amagl yapildiginda elemanin arizali olup olmadigini bu
sayede anlayabiliriz. Arag lizerinde arizasindan dolay1 yenisi ile degistirilen hareketli
parcalarda adaptasyon amagl olarak tek basina calistirma suretiyle kontrol edilir.
Adaptasyon sadece bazi marka tasitlarda yapilan bir islemdir. Adaptasyon amagli
calistirmada ECU hafizasindaki bilgiler dogrultusunda sistem caligmasi tayin edilir.
Omegin, Sekil 7.8’de goriilen gaz kelebegi konum sensdrii bu sekilde tek basina
calistirilmak suretiyle kontrol edilir. Bu calisma esnasinda cihaz kelebegin agilma ve
bekleme konumlarina gore ara¢ hafizasindan aldigi degerler yardimiyla sensorii
adapte edecek ve her konumda bekleyerek ve sinyal vererek bizi uyaracaktir. Bu
parca elektronik kontrollii araglarin yakit sisteminin en miithim pargasi olup yakit
durumuna gore ¢ok sik arizalanmaktadir. Ariza, kelebegin hareketini saglayan step
motordan kaynaklanmakta ve tamiri miimkiindiir. Tiim benzinli motorlarda yer alan
bu parga tlilkemizde tiretilmedigi i¢in oldukca pahalidir.

Gaz Kelebegi
Konum Sensori

Sekil 7.8: Gaz kelebegi konum sensorii
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ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS ARIZA ARAMA BAKIM

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

Gaz kelebegi konum sensorii
Fonksiyon tanimi
Muhtemel ariza kodu

P0120 Gaz kelebegi/pedal pozisyonu verici

Gaz kelebegi/pedal pozisyonu verici giris sinyali
P0122 diistik

Gaz kelebegi/pedal pozisyon verici giris sinyali
P0123 yiiksek

Gerilim ol¢limii:

Kontak agik itibar1 ile 3 (+) ve 7(-)
numarali terminallerden 6l¢iim
ISTENILEN DEGER

11...14V 10V

Gerilim beslemesi kontrolii

Kontak agik itibari ile 4(+) ve 7(-)
numaral1 terminallerden 6l¢iim
ISTENILEN DEGER

48...52V 49V

Gaz kelebegi konum sensorii terminalleri
Geri | Ref.Bilgisi | | Devam

Sekil 7.9: Gaz kelebegi konum sensoriiniin cihazda goriiniimii

NOT: Olgiilen degerler istenilen deger aralifinda ise yesil, istenilen deger
aralig1 disinda ise kirmizi renkte cihaz ekraninda goriilecektir.

Bolgesel Calistirma Yontemleriyle Ariza Tespiti

Bolgesel calistirma metodu genellikle arizali elemani bulabilmek i¢in yapilmaktadir.
Ornegin aracin yakit sistemindeki herhangi bir elemanm arizali oldugunu
anlayabilmek icin yakit sistemi diger sistemlerden bagimsiz olarak calistirilir.
Benzinli ve ¢ok noktadan enjeksiyonlu bir motorda yakit sistemi, depodan yakiti
cekerek calisma sirasina gore silindirlere pilskiirtiir. Sistem cihaz araciligiyla
bolgesel olarak calistirilmak suretiyle hangi parcasinin arizali oldugu cihaz
tarafindan kolaylikla tespit edilecektir. Bu esnada cihaz sistem elemanlarinin ¢alisma
parametrelerini de olmasi gereken degerlerle kiyaslayarak ekrana yansitacagi igin
arizanin giderilmesi de hem daha kolay hem de daha ekonomik olacaktir. Cihaz bu
esnada 1. enjektor pliskiirtme yapmiyor seklinde uyarida bulunacaktir.
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Hareketli Sensor Testi

Hareketli sensorler de tek basina calistirilmak suretiyle ariza testleri yapilabilir. Bu
kontroller sayesinde sistemdeki arizanin sebebi, kontrolii ve sensoriin ¢alisma
parametreleri de kontrol edilmis olur.

Hata Kodu Okuma, Hata Giderme-Hata Silme Mantig:

Hata kodu okuma: Arag, ruhsat bilgilerine uygun olarak diagnos cihazina
tanitildiktan sonra ariza arama meniisiine girilir. Ariza arama meniisiinde SIS/CAS

boliimii segilerek oto teshis-genel bakis alt meniisiinden ariza hafizasin1 okuyun
secilerek devam butonuna basilir.

ARAC BIiLGiSi | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA | BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SIS/ICAS | Genel bilgiler |
Boliim se¢imi
Oto teshis-Genel bakig

Degerlendirme imkanlari
Diagnos test cihazi ile CAS ile
~ CAS-tanimi
_ Oto teshis-tanimi
[1 Diagnos test cihazini baglaymiz.
C

Ariza hafizasini okuyunuz.
Hata kodu tablosu
Hata hafizasin siliniz.
Geri | Ref. Bilgisi| | Devam

Sekil 7.10: Diagnostik cihazinda ariza okuma meniisiine giris

Devam butonuna basildiktan sonra cihazda asagidaki ekran belirecektir. Ekrandan
ariza hafizas1 okuma 6n kosullarin1 okuyarak bu kosullar1 saglayiniz ve tekrar devam
butonuna basiniz.

ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA BAKIM
‘ Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

Ariza hafizasim okuyunuz.

Ariza hafizasin1 okuyunuz.

On kosullar:
Diagnos test cihazi ile aragtaki diagnos baglantis1 baglanmis.
Kontak agiktir.

Baslatma

Geri | Ref. Bilgisi| |  Devam

Sekil 7.11: Diagnostik cihaz ile ariza okuma isleminin baslatilmasi
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Baglatma butonuna tekrar bastiktan sonra ariza hafizasi okunarak
ekrandaki 6rnekteki gibi ariza kodu ve agiklamasi ile birlikte
goriilecektir.

ARAC BILGISi | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA BAKIM

Motor kumandasyTCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

Ariza hafizasi

Hata sayis1 3

P0340 Kam mili konum sensorii
P0341 Kam mili konum sensorii sinyal uyumsuz
P0342 Kam mili konum sensorii giris sinyali diigiik
Geri | Ref. Bilgisi| | Devam
Sekil 7.12: Diagnostik cihazinda ariza hafizasi
gosterimi

Hata giderme: Sekil 7.12°deki hatalar1 tespit ettikten sonra ilgili sensorler
kontrol edilir, bu esnada da cihazdan yardim almak miimkiindiir. Ancak
sensOr baglantilarinin  kontroliinii avometre ile de yapabiliriz. Bilgi
ekraninda goriildiigli gibi mevcut arizalar kodlar ile birlikte verilmistir.
Bu Kkontrollerde sensoriin arizali oldugu anlagilirsa degistirilir ve Sekil
7.13’te goriildiigl gibi cihazdan ariza hafizasini silmesi istenir.

Hata silme mantigi: Ariza arama meniisiinden tekrar “oto teshis-genel
bakis” meniisiine girilerek “hata hafizasini siliniz” butonu isaretlenerek
devam tusuna basilir ve hatalarin silinmesi beklenir. Sekil 7.13’te
goriildiigl gibi gelinen bu adimda ara¢ motor iinitesinde belirlenen 3 hata
ariza hafizasi silme komutu ile silinir. Sayet hata tekrar devam edecek
olursa bu sefer sistemdeki ilgili sensor ve aktorler kontrol edilerek arizasi
giderilir. Ariza giderilmiyorsa yenisi ile degistirilerek yukaridaki islemler
tekrarlanir.
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ARAC BILGIiSi | ARIZA TESHIiS | ARIZA ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

SIS/CAS | Genel bilgiler |
Boliim se¢imi

Oto teshis-Genel bakis

Degerlendirme imkanlar1

Diagnos test cihazi ile CAS ile

(1 CAS-tanimi

Oto teshis-tanimi
Diagnos test cihazini baglayiniz.
Ariza hafizasini okuyunuz.
Hata kodu tablosu
Hata hafizasini siliniz.

O OO0 n.m

Geri | Ref. Bilgisi| | Devam
Sekil 7.13: Diagnostik cihazinda ariza hafizasinin silinmesi

Parc¢alarin ECU’ya Tamitilmasi ve Programlanmasi
Parc¢alarin ECU’ya Tamitilmasi

Tasit sistemlerinde olusan arizlarin bazilarin1 giderebilmek i¢in pargalarin yenisi ile
degistirilmesi gerekmektedir. Bu durumda mikro islemecili, elektronik kontrollii
araglarda bazi elektronik pargalarin takildiktan sonra arag¢ ECU’siine tanitilmasi
gerekmektedir. Ozellikle yakit enjektdrlerinin firma tarafindan belirlenen ve giinliik
degisen bir dijital say1 sistemine gore kodlanmasi gerekmektedir. Ancak bu islemleri
sadece yetkili servisler yapabilmekte iken Avrupa Birligi’nde ¢ikarilan tekellesmeyi
engelleme kanunu neticesinde bu yazimlara bazi cihaz markalarimni kullanan yetkili
olmayan servislerde ulasabilmektedir.

Ornek olarak motora yeni enjektor takilmasmi ve enjektdrlerin tagit ECU’siine
kodlanmas1 yani tanitilmasini gérecegiz. Yeni enjektorlerin yiiksek basing borular1 ve
sinyal kablolar1 uygun yerlere baglanarak ECU giris soketine diagnostik cihazi
baglanir. Kontak anahtar1 motorun yakit sistemini kumanda eden modiiliine giris
yapilir. Enjektér kodlamasi i¢in motor kumandast modiiliinden “Enjektor
adaptasyonu” bolimii segilerek devam tusuna basilir. Sekil 7.14’te enjektorlerin
kodlamasi (enjektor adaptasyonu) cihaz ekraninda goriilmektedir.
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ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA | BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SIS/ICAS | Genel bilgiler |
Boliim se¢imi
Oto teshis-Genel bakis

" Degerlendirme imkanlari

Diagnos test cihazi ile CAS ile
C  CAS-tanimi

Oto teshis-tanimi
Diagnos test cihazini baglaymiz.
Ariza hafizasin1 okuyunuz.
Hata kodu tablosu
Hata hafizasini siliniz.
Gergek degerler
Kompresyon testi
Enjektor adaptasyonu
Geri | Ref. Bilgisi| | Devam

rmrrnrrirQgrr

Sekil 7.14: Diagnostik cihazi ile enjektor adaptasyonu

Ekrana gelen bilgi mesajlar1 dogrultusunda meniide islem yapilir. Sekil 7.14’te
diagnostik ekraninda enjektér adaptasyon islemleri sirayla verilmistir. Motora
takilacak yeni enjektorlerin kodlari okunur; enjektdor kodu sayi, harf veya renk
seklinde olabilir.

ARAC BILGIiSI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

SISICAS | Genel bilgiler |
Enjektor adaptasyonu

Yeni ve uygun enjektor
Enjektor den 6rnegin
Kod (Say1, Harf, Renkler)i okuyunuz.

Geri | Ref. Bilgisi| | Devam

Sekil 7.15: Diagnostik cihazi ile enjektor adaptasyon islemleri

Diagnostik cihazi meniisiinde devam edilerek enjektér kodunu girilmesi i¢in silindir
secimi yapilir.
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ARAC BILGISI | ARIZA TESHiS | ARIZAARAMA |  BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SISICAS | Genel bilgiler |
Enjektor adaptasyonu
Enjektor kodu —silindir 1------------- 3
Enjektor adaptasyonu
Silindir 1 enjektorti
Silindir 2 enjektori
Silindir 3 enjektorii
Silindir 4 enjektori
Geri | Ref. Bilgisi| | Devam

Sekil 7.16: Enjektor kodunun girilmesi i¢in silindir secimi

Enjektor kodu girildikten sonra her silindir i¢in Sekil 7.16’daki islemler yapilir.
Biitiin silindirlerin enjektér kodlamalar1 girildikten sonra, enjektoér kodlariin
gosterildigi sekil 7.17 ekrani agilir. Bu ekranda motora kodlanmais biitiin enjektelerin
kodu verilmektedir.

ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA | BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

SISICAS | Genel bilgiler |
Enjektor adaptasyonu
Enjektor kodu-silindir 1
Enjektor kodu-silindir 2
Enjektor kodu-silindir 3
Enjektor kodu-silindir 4

wWwww

Sekil 7.17: Diagnostik cihazinda enjektor kodlarinin incelenmesi
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ARIZ
ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS| A ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SIS/ICAS | Genel bilgiler |
Bolim
secimi
Oto teshis-Genel bakis
" Degerlendirme imkanlari
Diagnos test cihazi ile CAS ile
[ CAS-tanimi
(] Oto teshis-tanimi

(] Diagnos test cihazini baglayiniz.
Ariza hafizasini
okuyunuz.

Hata kodu tablosu
Hata hafizasini siliniz.
Gergek degerler
[ Islev testleri
0 Enjektor miktar dengelemesi
Geri | Ref. bilgisi | | Devam
Sekil 7.18: Diagnostik cihazinda miktar karsilastirma meniisii

(I I 0 O B

Biitiin enjektorlerin kodlar1 girildikten sonra motor ¢alistirilarak enjektorlerin
pliskiirttiigii yakit miktarlar1 kontrol edilmelidir. ilk ¢alistirmada enjektorlerde ve
sistemde hava oldugu i¢in motor zor calisabilir. Motor calistiktan sonra tekrar stop
edilir ve tekrar calistirilir. ikinci marsta normal olarak calismalidir. Diagnostik
cihazindan enjektorlerin piiskiirttiigii yakit miktarinin goriilmesi i¢in “Islev testleri”
meniisiinden “Enjektor miktar dengelemesi” konumu segilir. Sekil 7.19°da diagnostik
cihaz1 ile enjektorlerin bir c¢evrimde puskiirttiigli yakit miktarinin  kontrolii
goriilmektedir.

ARIZ
ARACBILGIiSI | ARIZATESHIS | A ARAMA BAKIM

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SISICAS | Genel bilgiler |
Enjektor miktar dengelemesi

1.Silindir icin ayar miktar: 55 mm?®/strok
2.Silindir icin ayar miktan 55 mm?/strok
3.Silindir i¢in ayar miktari 55 mm?®/strok
4.Silindir icin ayar miktari 55 mm?*/strok

Sekil 7.19: Diagnostik cihaz ile enjektor piiskiirtme oranlarinin incelenmesi

Enjektor 6lciim sonuglarmin hepsinin ayni olmasi gerekmektedir. Ayar islemleri
tamamlandiktan sonra motor kapatilarak diagnostik cihazinin prizi aragtan sokiiliir.
Motoru tekrar calistirarak enjektorlerin calismasi ve yakit sisteminde sizdirmazlik
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olup olmadig1 kontrol edilir, kontroller yapildiktan sonra ara¢ miisteriye teslim edilir.
Enjektor kodlama islemi sadece bazi marka araglarda gerckmektedir. Bazi araglarda
ise enjektorler degistirildikten sonra gerekli bilgiler ECU hafizasindan otomatik
olarak sisteme adapte edilmektedir.

ECU’ya Yeniden Programlama

Tasit diagnostik cihazina baglandiginda; ilk olarak diagnostik cihazindan ‘““Arag
bilgisi” meniisline girilerek “Donanim sistemleri” alt meniisiinden motorun
elektronik kontrol iinitesinin tiretici adi bulunur. Eger iiretici firmanin ECU adi
bilinmiyorsa diagnostik cihazi yardimi ile kontrol iinitesi markasini bulmasini
saglanir. Sekil 7.20’de diagnostik cihazindan, arag ECU’siinlin modelinin segilisi
goriilmektedir.

Bu se¢im yapildiktan sonra ECU’nun arizali oldugu cihaz tarafindan onaylanarak
dogrulanir. Bu islemden sonra ECU sokiilerek elektrik kontrolii yapilir. Giiniimiiz
kosullarinda Ankara ve Istanbul gibi biiyiik illerimizde elektronik kontrol iinitesinin
tamiri yapilmaktadir ancak bazi firmalar bu tamirleri engellemek i¢in parcayi
acilmayacak sekilde pres yapmakta veya optik kodlama ile cihazin i¢i acildigi zaman
1s1kla birlikte tiim bilgiler silinebilmektedir.

ECU’nun programlama CD’si yetkili servis tarafindan bilgisayara yerlestirilerek
isleme baglanir. Bu islem i¢in gerekli program CD’si veya gerekli sifreler yeni satin
alman bir ECU ile firma tarafindan servise verilecektir. Her ara¢ markasinin kendine
ait programi oldugundan bu programlama islemleri sadece yetkili servisler tarafindan
yapilmaktadir. Hatta bazen ECU fabrikadan programlanmis olarak gelmektedir.
Programlama islemi arac¢ lizerinde veya bilgisayar yardimiyla direkt elektronik
kontrol iinitesine yapilabilir.

Giincellenmis Programlarin Yiiklenmesi

Arag i¢in gerekli yeni iiretilen bilgiler de ayni sekilde diagnostik cihazinin bulundugu
bilgisayar ile yiiklenebilir. Fakat bu islem icinde bilgi giris kodlarinin bilinmesi
gerekeceginden islem yine ilgili markanin yetkili servisi tarafindan yapilmalidir.
Diagnostik cihazinda yapilacak giincellemeler ise internet lizerinden firma tarafindan
saglanan sifrelerle miimkiin olmaktadir. Yapilan tiim giincellemeler firmalar
tarafindan ayr1 bir iicret karsiligi yapilmaktadir. Cihazlarda yeni ¢ikan tasitlara
miidahale edebilmek i¢in giincellemelerin yapilmasi gereklidir. Genellikle yilda 2
veya 3 giincelleme yapilmakta olup bazi cihazlarda gilincelleme yapilmadigi takdirde
cihaz islem yapmamaktadir.
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