Hidrolik kavrama:

Mekanik kavramalar, motorla aktarma organlari arasinda
rijit bir iletim sagladiklarindan tekerleklere gelen yukler
ve darbeler aktarma organlari Gzerinden aynen motora
iletilmektedir.

Bu zorlanma ve darbelerden motorun ve aktarma
organlarinin  korunmasi icin, genellikle mekanik
kavramalarin yanina ek olarak ya da yalnizca hidrolik
kavrama kullanilmaktadir.

Hidrolik kavramada; pompa ve tirbin olarak adlandirilan
iki ayri kanath cark, halka biciminde kapali bir muhafaza
icerisine karsilikli olarak vyerlestiriimektedir. Bunlardan
pompa motorun, tlrbin ise aktarma organlarinin tarafina
baglanmaktadir (Sekil 14).



Pompa motor tarafindan doénduiruldikce kavrama
icerisinde bulunan ve akiskan olarak kullanilan
hidrolik yag hareketlendirilmekte ve kazanilan
enerji turbin kanatlarinda basinc etkisi yaratarak
onu dondurmektedir.

Pompanin devir sayisi ne kadar fazla olursa,
iletilen glic de o kadar fazla olmaktadir. Motorun
rolanti devri gibi disuk devirlerinde pompanin
yavas donmesi durumunda ise guc¢ iletimi
olmamaktadir.
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http://www.masterhidrolik.com/hidrolik_kavramlari_imalati.html
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Sekil 15. Hidrolik kavrama ve karakteristigi



Vites kutular

Bir motorlu aracin, hareketi sirasinda tekerleklerinin gelistirdigi donme
momenti ile motorunun donme momenti karakteristikleri birbirlerine
uymamaktadir.

Bunlarin  birbirine  vyaklastirilmasi  vites  kutulart  (hiz-moment
degistiricileri) yardimiyla gerceklestirilmektedir.

Kademeli vites kutulari yardimiyla, termik motor karakteristiginin ideal
motor arac karakteristigine yaklastirilmasi Sekil 16’da gosterilmistir
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Sekil 16. Kademeli vites kutusu bulunan bir aracin hareket hizina
bagli olarak ¢eki kuvvetinin degisimi.
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Sekil’den gorilebilecegi gibi 4 vitesli bir aracin her Vvites
kademesinde ayri ¢ceki kuvveti egrileri bulunmaktadir.

Bir viteste elde edilen ceki kuvveti degeri, diger viteslerde degisik
hizlarda elde edilebilmektedir. Ornegin, Ill. viteste 4 km/h hizda
yaklasik 7000 N ceki kuvveti gelistirilirken, Il. vites kademesinde bu
ceki kuvvetine 5 km/h hizda ulasiimaktadir.

Vites kademelerine gore en uygun ceki noktalarn A, A, A, ve
A,/diar. Oteki noktalarda ise c¢eki glcinden tam olarak
yararlanilamamaktadir.

Sekildeki taral alanlar, yararlanilamayan vyerlerdir. Ideal ceki
kuvveti hiperboliine yaklasilmasi icin vites sayisinin arttirilmasi
gerektigi aciktir.



Basit vites kutulari:

Tum motorlu araclarda gorilen klasik vites kutularidir. Bu vites
kutularinda  disliler  birbirine  paralel  miller Uzerine
verlestirilmislerdir (Sekil 17).

Boylece olusturulan disli ciftleri, ya Gzerinde bulunduklari mil
boyunca hareket ettirilerek birbirleriyle temas ettirilirler ya da bir
kavramayla surekli olarak birbirini kavrayip Uzerinde bagl
olduklari mile rijit ya da serbest baglantt durumuna
gecirilmektedirler.

Dlz disli bulunan vites kutularinda, genellikle disliler kaydirilarak
vites degistirilmektedir. Kayar dislilere sahip vites kutulari; basit
vapili, ucuz ve yuksek tesir dereceli olmalarina karsilik; vites
degistirme isleminin zor ve daha uzun stirede olmasi ve gurultu
gibi olumsuzluklara sahiptir.
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Sekil 17. Basit vites kutusu
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Egik ya da helisel dislilere sahip vites kutularinda
disliler birbiriyle sirekli temas halindedir.

Surekli temash bu vites kutularinda dislinin mil
Uzerinde sabitlenip moment iletebilmesi bir
kavramayla gerceklestirilmektedir.

Eskiden basit kurt disi biciminde olan bu kavrama
glinumuzde senkromec denilen gelismis yapida
bulunmaktadir.

Suarekli temasli vites kutulari, daha sessiz ve kolay
kullanilabilir olmalarina karsilik, pahalidirlar ve
tesir dereceleri daha dusuktar.



Yiik altinda degistirilebilen vites kutulari:

Normal vites kutularinda vites degistirilmesi, kavrama yardimi ile
moment iletiminin kesilmesi durumunda gerceklestirilebildigi
halde, modern meliorasyon makinalarinin vites kutularinda,
kavrama calistinlmadan yani yuk altinda vites
degistirilebilmektedir.

Yik altinda vites degistirme, 0zellikle kuvvet gereksiniminin
degismesinden kaynaklanmaktadir. Topragin yapisi, is derinligi gibi
kosullarin degismesiyle daha fazla c¢eki kuvvetine gerek
olabilmektedir.

Bu durumda, kavramanin calistirllmasi aracin hizini  birden
disltreceginden calisma aksayacaktir. Bu aksakligin giderilmesi yuk
altinda degistirilebilen vites kutulari ile saglanabilmektedir.



Yik altinda degistirilebilen mekanik vites kutulari, ya paralel milli ya da
gines (planet) disli sistemine sahiptirler ve hidrolik, pndmatik ya da
elektriksel olarak komuta edildiginde, power-shift vites kutusu adini
almaktadirlar. Paralel milli vites kutusunda hidrolik glicle komuta edilen bir
cift cok plakali kavrama bulunmaktadir (Sekil).
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Sekil 18. Paralel milli hidrolik komuta power-shift vites.



Gunes disli sistemli vites kutularinda ise, ek donanim olarak,
vine hidrolik gucle komuta edilen cok plakali kavramalar ve
frenleme duzenleri bulunmaktadir (Sekil 3.14). Power-shift vites
kutulari genellikle tork konvertorleri ile birlikte kullaniimaktadir.
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Sekil 19. Giines disli sistemli power-shift vites.



Tek Kademeli Planet Disli Sistemleri

Bu cesit planet sistemleri genel olarak otomatik transmisyonlarin disinda moment istenen tim
makine sistemlerinde kullanilir.Ortada bir glines disli, bu gines dislinin etrafinda donen lg¢ —
bes adet planet (pinyon) dislisi, bunlari tutan tasiyici ve planet dislileri Gzerinde hareket eden
yoringe dislisinden olusmaktadir. Yortiinge disli, glines disli veya planet tasiyicisinin birisinin
tutulmasi diger dislilerinse giris ve cikis olarak kullanilmasi hiz artimini veya hiz disimunu
saglar. Ayrica bu sistemden geri hareket almakta mimkun olur.
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Calismasi:

Hiz azaltimi durumunda hareket yoringe disliden verilip gunes disli sabit tutuldugunda,
tasiyicidan alinir. Bunun icin yoringe dislisi saat yonunde dondurilurken glunes dislisi
hareketsiz birakilir ve hareket yine saat yoninde azalmis olarak tasiyicidan alinir.Hiz artimi
durumunda ise hareket, tasiyicidan verilip gunes disli sabit tutulup yortnge disliden alinir.
Bunun icin tasiyici saat yoninde dondirildiginde gunes disli  sabit tutulursa hareket,
yoringe dislisinden saat yontinde hizi artmis olarak alinir. Hizlanma durumunda planet sistemi

gorulmektedir.
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Gerl vites:
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Vites durumlarina gére otomatik transmisyonda gtic aktarimi:

Otomatik transmisyon diger araclara gore farkli vites durumlarina
sahiptir. Normal bir tasitta en cok 6 ileri olan vites secenegi
otomatik viteste sonsuz sayida gerceklesmektedir. Surils sartlarina
gore vites secenekleri ise; normal suruste “D”(drive), yavas hareket
icin “L”(low), geri hareket icin “R” (round), bos vites icin "N” (notr)
ve motor calismadigl zaman mekanik bir baglanti olmadigindan ve
araci sabit bir sekilde emniyete almak icin “P” (park) vitesi
bulunmaktadir. Bu saydigimiz  vitesler tim  otomatik
transmisyonlarda olmasi gereken vites durumlaridir. Aracin cinsine
ve kullanim sartlarina gbére daha degisik vites durumlari da
disiunilmuistir. Ornegin spor araclarda “S” vitesi, Karli yollarda
kaymamasi icin “**”vitesi ve arazi tasitlarinda, arazi ve tirmanma
vitesi gibi. Bu vitesler her arac icin farkli olmakla birlikte; asagida 3
ileri ve 1 geri vitesli otomatik arac icin vites durumlari verilmistir.



Power Shift:

Agir hizmet tipi ve kara yolu disi alanlarda

kullanilan araclarda, yol is-hafriyat
makinelerinde hidrolik transmisyonlar
kullanilmaktadir.  Hidrolik  transmisyonlar

otomatik transmisyonlar ile adi vites kutulari
arasinda bir vyapiya sahiptir.  Hidrolik
transmisyonlarda operator, ya da sofor vites
degistirme noktalarint kendi kontrolinde
tutar. Viteslerin degistirilmesi oldukca kolaydir.
Bir parmak hareketi vitesin degistirilmesi icin
yeterlidir



Power Shift'in Calisma Prensibi :

Volvo Cars ve sanziman ortagi Getrag tarafindan gelistirilen Powershift prensip
olarak birbirine paralel iki diiz sanziman seklinde calismaktadir. Powershift diiz
sanzimanda kullanilan teknoloji tizerine kurulu olmakla birlikte kendi tahrik
millerine bagli iki ayr1 hidrolik debriyajla bu sistemden ayrilmaktadir. Birbirinin
icinde donen iki tahrik milinden i¢te olani birinci tictincii besinci ve geri vitesleri
kontrol ederken dista olani ikinci dordiincti ve altinci viteslere kumanda ediyor.
Debriyajin elektro-hidrolik kontrol tinitesi bir debriyaj kavramigken digerinin
acilmasini saghyor. Iki debriyaj da baski balata sistemiyle calistyor. Bir piston
debriyaj balatalarini birbirine dogru iterek bunlarin olusan siirtinmeyle birbirine
kilitlenmesini sagliyor. Boylece motor birinci viteste giiciiniin ve torkunun
zirvesinde calisirken ikinci vitese gecmeye hazir hale geliyor. Ikinci vitese
gecildigindeyse tictinci vites hazirlaniyor. Bu sayede gii¢c aktariminda veya torkta
herhangi bir kesinti olmazken son derece hizli ve piirtizsiiz bir sekilde vites
degistiriliyor vites degistirme sirasinda da hizlanma stirtiyor.



Power Shift’ in Ustiinliikleri:

Siradan otomatik sanzimanlara gore daha az yakat titketimi

Vites degistirme rahatlig1 ve yiiksek performansin yaninda yakit tiiketimini de
azaltan Power shift Volvo'nun cevreye verilen olumsuz etkilerin azaltilmasi
konusunda yaptigi calismalarin bir sonucu olarak ortaya ¢ikmistir. Power shift
te yakit tiiketimi azaldig icin cevrede olusan olumsuz etkiler de
azaltilmaktadr.

Tork kayb1 olmaksizin otomatik veya sirali vites degistirme

Power shift siradan bir otomatik sanziman gibi tork dontsturiiciistine hareketli
disliye ve cok sayida hidrolik debriyaja ihtiya¢ duymadigi icin bu parcalarin
getirdigi tork kaybi1 da ortadan kalkiyor.

Giiclii dizel motorlar icin en iyi secenek

Cift hidrolik debriyaj sayesinde yliksek torklar1 kolayca aktaran Powershift disli
orani secimi konusunda da bircok secenek sunuyor ve bu da glinimiiziin gii¢li
dizel motorlar icin ideal tercih haline getiriyor.



Planet Disli Sistemi Hareket Gecis Sekilleri

1.DURUM: Gunes disli, sabit tasiyictc motor tarafindan
donduruliyor. Yoringe dislisi planet dislisi tarafindan ayni yonde
dondurulecektir. Yoringe dislisi kendine hareket veren disliden
daha yuksek devirde doner. Moment azalir, hiz artar
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2. DURUM: Gunes disli sabit, hareket yortunge dislisinden verilir,
tastyicidan alinirsa 1. durumdaki hareketin tersi bir durum ortaya
cikar. DAnus yonleri aynidir, alinan devir verilen devirden diisuk
olur. Bu eger bir vites olarak kabul edilirse, vites kuculttilmus olur.
Moment artar, hiz azalir
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3. DURUM: Yoringe disli sabit, hareket glnes disliden verilip
tasiyicidan alinirsa, tasityicinin yonu ile giines dislinin yona ayni
kalir, vites olarak dusundulurse, ileri vites durumu saglanir. Hiz
azalir moment artar
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4.DURUM: Yorunge dislisi sabit, hareket tasiyicidan verilip glines
disliden alinirsa, gunes dislinin yoni tasiyicinin yonid ile ayni
olacaktir. Bu nedenle yine bir ileri vites saglanmis olur. Hareket

iletim orani ise birinci durumun tam tersidir. Hiz artar moment
azalir
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5.DURUM:Tasiyici sabit tutulup hareket glines disliden verilir,
yoringeden alinir. Yani alinan hareket ters yondedir. Vites olarak
geri vites durumudur. Hiz azalir, moment artar
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6.DURUM: Taslyici sabit tutulup hareket yoringeden verilir ve
gunes disliden alinirsa yon olarak giris milinin tersine bir hareket
olusur. Devir olarak ise 5. durumun tersi bir durumdur. Moment,
azalir hiz artar. Hareketin yonu degistirilerek ileri vites olarak
kullanilacagi gibi aracin geri hizl gitmesini de saglar
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Yik altinda degistirilebilen vites kutularinin diger bir grubunu
hidrostatik ve hidrodinamik vites kutulari olusturmaktadir.
Hidrostatik vites kutularinda yluksek basing¢ distk hiz, hidrodinamik
vites kutularinda ise dustk basing yuksek hiz s6zkonusu olmaktadir.

Hidrodinamik ve hidrostatik tahrikin calisma ilkesi sekil 20’de
gorulmektedir.

Sekil 20. Hidrodinamik (A) ve hidrostatik (B) tahrikin calisma ilkesi.



HIDROSTATIK VITES KUTULARI

* Bu tahrik Sistemi bir basinch pompa bir sivi motoru ve
bir de iletim araci olarak basincli sividan (cok kere yag)
meydana gelmektedir. Yag belirli bir iletim miktarinda ve
belirli bir basin¢cta pompa ile motora gonderilmekte ve
glclinu ona verip tekrar geriye direkt olarak pompaya
(kapali cevrim) veya pompanin yagi tekrar emecegi bir
depoya (acik cevrim) donmektedir.

* Pompa veya motor konstruktif olarak pistonlu, kanatl
veya dislili olarak yapilmaktadir. En iyi sizdirmazlik ve
en iyi verim pistonlu olanlarla elde edilmektedir.



Hidrostatik vites kutulari, hidrolik pompa, hidrolik motor ile
aralarinda enerji iletimini saglayan hidrostatik yapidan
olusmaktadir. Pompanin strok hacmi ayarlanabilir yapidadir. Bu
vites kutularinda O ile maksimum arasinda bitun devir sayilari
elde edilebilir. Yike gore istenilen hiza inis ve cikislar bunlarda
daha cabuk olmaktadir. Elemanlari sekil 21’de gérulmektedir.
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Sekil 21. Hidrostatik vites kutusunun elemanlari



Hidrodinamik vites kutusu (tork konvertorii);

Kademesiz hiz ve moment dénU?tUrUcUdUr. Hidrodinamik vites
kutusunun, bir moment donustirici olarak gorevini yerine getirebilmesi
icin, pompa ile turbin arasinda sabit, kanatli bir yoneltici carkin (statorun)
bulunmasi, hidrolik kavrama ile en 6nemli farki olusturmaktadir.

Akiskan, pompadan gelip tlrbine girdikten sonra yoneltici cark lGzerinden
tekrar pompaya donmektedir. Kavramalarda giris ve ¢cikis momentleri esit
olmaktadir. Oysaki tork konventérinden istenen, giris momentini
arttirarak iletmektir. Dolayisiyla, momentler arasinda bir fark ortaya
cikmaktadir.  Sistemin  momentlerinin  toplamlarinin  sifir  olmasi
gerektiginden, bu farki yoneltici tarafindan kullanilir.

Dizel motordan gelen dénme hareketini yag vasitasi ile sessiz ve
vuruntusuz bir sekilde sanzimana ileten tekerlek veya paletlerde
istenilen torku ayarlayan aktarma organi parcasidir.



POMPA

* Dis muhafaza ile sabittir. Dis muhafaza volana baglidir. Stirekli
motor devri ile doner.

* Motor c¢alistirilir calistirilmaz pompa donmeye baslar ve
merkezkac kuvvetinden dolayi yagi tlrbinin kanatlarina dogru
yonlendirir enerjinin % 92’ si kullanilir.

TURBIN
Transmisyon giris miline frezeli olarak takilir. Pompadan aldigi

hareketi transmisyona iletir. Yagi dis kanatlardan alir orta
kanatlardan statora yonlendirir.

STATOR

Pompa ile turbin arasinda ara elemandir. Statorun gorevi ise
turbinden donen yagi (% 8) tekrar pompa kanatciklarina
yonlendirerek torku arttirmaktir (motordan giic cekmeden).

Genellikle hareketli stator kullanilir (Gerektiginde hiz, gerektiginde
tork istendiginden)



‘, Tork konventer

NEDIR
NASIL
GALISIR?

impeller

https://www.ototnc.com/tork-konverter-nedir-nasil-calisir/

Sekil 22. Tork konvertériinde yag akisi



Kullanilacak olan iletim yaginin asagida verilen ozelliklere
sahip olmasi gerekir

*Verim yoninden, mumkin mertebe akici olmali,
* Kopurmemeli, icindeki havayl ¢cok cabuk atabilmeli

*Havanin  oksijeni ve cesitli  metallerle olan
sirtinmelerde yaslanmaya karsi dayanikli olmalidir.

e Korozyon koruyucusu olarak tesir edebilmelidir.

[



Pompada kinetik enerji kazanan akiskan, merkezka¢ kuvvetin
etkisiyle, durmakta olan turbinin kanatlarina carparak, tlrbini ve
ona bagl cikis milini déndtrmeye calisir.

Akiskan burada daire kesitli bir hacimde hareket (vorteks hareketi)
etmektedir. Aracg ilk harekete gecerken pompadan gelen akiskan,
yvenmesi gereken atalet kuvvetleri cok bluyuk oldugundan turbini

ceviremez, yoneltici cark tUzerinden tekrar pompaya geri doner.



Daha sonra enerjisi arttinlarak tirbine doner. Bu dongld, pompanin
hareketlendirdigi akiskanin enerjisi tlirbini hareket ettirmeye yetinceye kadar
surer. Sekil 3.17'de hidrodinamik vites kutusunun calisma ilkesi

gorulmektedir.

Tlrbin

N

Pompa

Stator __—

o
Motordan C é N bC l'ahrik volanina

Stator

Tiirbin —

Pompa

Sekil 23. Tork konvertorti.



Tork konvertorleri, giris momenti ile ¢ikis momentlerinin esit
oldugu durumlarda bir hidrolik kavrama gibi calisabilecek bir yapiya
da sahiptirler. Bunun icin yoneltici, sasiye rijit olarak degil tek yonlu
bir kavrama ile baglanmaktadir. Bu durumda tek yonlu kavrama,
sadece bir yondeki momentleri aktarmaktadir.

Ilk hareket sirasinda moment doénistiirlici calismakta ve fark
moment, 6nce yodnelticiye oradan da govdeye iletilmektedir. Ancak
devir sayisi arttikca moment farki azalmakta ve kavrama
gerceklestikten sonra bu fark negatif olmaktadir.

Yonelticiye gelen moment ve vyodnelticiden godvdeye iletilecek
moment yon degistirmekte ve artik tek yonli kavrama tarafindan
iletilmemektedir. Bdylece, yoneltici de pompa ve tlrbinle birlikte
donmekte, dondstlrici bir kavrama olarak calismaktadir (Sekil
24). Bu yapiya ise trilok kutusu denilmektedir.



Sekil 24. Trilok kutusu

Trilok kutusu vyardimiyla tork konvektérinin tesir dereceleri
artirilmistir. Mekanik bir vites kutusu motor glcliniin %96’sindan
yararlandigi halde, trilok kutusu ancak %58’inden
yararlanabilmektedir. Trilok kutusunun mekanik vites kutularina
gore dusuk verimli olmasi, maliyetlerinin yiksek olmasi, 6zel bilgi ve
bakim gerektirmesi dezavantaj olarak gortulmektedir. Ancak
hidrodinamik ceviricilerin mekanik bir vites kutusu ile birlikte
kullanilmasi bu sakincayi ortadan kaldirmaktadir. Buna karsin cok
degisik yuklenme ve hiz kosullarinda calismayi gerektiren isler icin
tork konvertorinin uygun olmasi, meliorasyon makinalarinda
kullanimlarini yayginlastirmistir.



Diferansiyel

Virajlarda bir aksa bagli tekerleklerin donmesi sirasinda
devirlerinin ve alinan yollarin farkli olmasi nedeniyle,
donuls suresince muharrik iki tekerlegin devir sayilarini
dizenleyen bir disli mekanizmasidir. Bu mekanizma,
donllen taraftaki tekerlegin devir sayisini azaltmakta
ve aradaki farki distaki tekerlegin devir sayisina
eklemektedir.

Son reduksiyon disli kutusu

Moment ve dolayisiyla kuvvetlerin vites kutularinda
klGcuk tutulabilmesi icin, diferansiyelden sonra devir
sayisl azaltan bir disli kutusu vyerlestirilmektedir. Bu
amacla bir cift duz disli ya da planet disli mekanizmasi
kullaniimaktadir.



Universal

Ayna ,mafsal
oli Diferansiyel aglantisi
Bisn Disli Kutusu S

Mahruti
Disli

Muhafazasi
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Dislisi
Istavroz
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http://otomobilteknoloji.blogspot.com.tr/2017/07/diferansiyel-nasil-calisir-calisma-prensibi-tork-hiz.html



Hareket elemanlari

Motor tarafindan uretilen donme momenti; kavrama, vites

kutusu, diferansiyel ve son reduksiyon disli kutusundan olusan
aktarma organlari tarafindan yukseltilerek tahrik aksina buradan
da lastik tekerleklere ya da tirtilli yirime organlarina iletilerek
aracin hareketi saglamaktadir.

Lastik tekerlekler

Bir tekerlek, aracin en az direncle ilerlemesini saglayacak
%/aplda olmalidr, Ayni zamanda, dumenleme hareketlerini,
enlemeyi kolaylastirmali ve tutunma sonucu ortaya glkan
eki kuvvetini saglamalidir. Lastik tekerlek yerden gelen sok
uvvetleri absorbe etmesinden. dolayr aracta surtcunin
saghgini koruyucu ozelliktedir. Ilk hava ile sisirilen lastik
tekerlek 1888'de J.B.Dunlop tarafindan gelistirilmistir.
KamYonIar icin uygun lastik tekerlek ise ilk olarak 1920lerde
uretilmigtir.



Hava ile sisirilen lastik tekerlekler; 48 km/h’in izerindeki hizlar icin
gelistirilen ve vyiksek sicakliklarda calisabilen yol lastikleri; 48
km/h’in altindaki hizlar icin gelistirilen disik sicakliklarda calisan,
kaya, tas, tumsek, kutuk gibi engellerden kaynaklanan sok
kuvvetlere dayanikli olan yol disi kullanilan lastikler olmak Ulzere
gruplandirilabilirler. Lastikler cesitli tipte kaucuk lif, bez tabaka ve
celik tellerden olusurlar.

Bez katlarinin doku yoni tekerlek eksenine 90° dik ise lastik radyal,
900’den kuclik acilara (300-400) yerlestirilmisse lastik diyagonaldir
(Sekil). Her grupta degisik olclilerde, kat sayisinda, profillerde ve
temas vyizeylerine sahip radyal ve diyagonal (capraz) lastikler
bulunmaktadir. Radyal lastikler sert olup yuvarlanma direnci
katsayilari disuktur. Yola oturmalari iyi oldugundan ceki giicinde
%20-30 artis saglarlar.

Lastiklerin karakteristik oOzelliklerinden olan, anma yik tasima
kapasitesi degerleri belirli hiz degerleri (km/h) icin ton olarak
belirtiimektedir. Bu degerler, lastigin oOlculerine, kat sayisina,
sisirilme basincina, hareket hizina ve vyapi oOzelliklerine gore
degismektedir.
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Sekil 25. Diyagonal ve radyal lastik tekerlekler

Buyuk gucte ve kapasitede meliorasyon makinalarinin
uygulamada yer almasi ile birlikte buyuk dlcilere sahip lastik
tekerleklerin  yapimi s6z konusu olmustur. Meliorasyon
makinalari icin genel olarak doért grup lastik tekerlek imal
edilmektedir. Cizelge 3.3'de bu lastik tekerlek gruplari,
ozellikleri ve kod numaralari gérilmektedir.
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Tanimlar

Jant: Lastik ile aks sistemi arasinda bulunan, jant
cemberi ve gobekten olusan, donen bir elemandir.

Kesit Genisligi (W): 24 saat sisirilmis olarak duran,
veni bir lastigin genisligidir. Bu 6lct, normal
yuzeyleri kapsamakta, koruyucu yan cikintilari
kapsamamaktadir.

Kesit Yiiksekligi (H): Lastigin janta oturma ylzeyi
ile dislerin dis cevresi arasindaki mesafedir.
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Lastik Isaretleri (Ts 662 - Ts 567)

1. Uluslararasi lastik gosterimi:
Lastigin, anma kesit genisligi ve jant anma capi, inch
olarak ve aralarinda bir sembol ile belirtilir.

2. Milimetre-inch gosterimi:
Lastigin, kesit genisligi mm, jant anma c¢apl inch
olarak ve aralarinda bir sembol ile belirtilir.



Lastik Isaretleri (Ts 662 - Ts 567)

3. Milimetre gosterimi:

Lastigin, anma kesit genisligi ve jant anma capinin
her ikisi de mm olarak ve aralarinda (X) isareti ile
verilir.

4. Alfa Gosterimi:

A.B.D. de kullanilmaktadir. Yuk kapasitesi bir harfle,
kesit oraninin 100 kati ve jant anma ¢apl, inch
olarak belirtilmektedir.

5. ISO gosterimi:

Bu yeni metrik gosterim, giderek yayginlasmakta ve
uluslararasi lastik standardi haline gelmektedir.
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Radyal Jant capi

Kesit oram \ inch olarak

Yilk indeksi
Hiz sembolii

us. DOT
glivenlik

standardi
kodu

Lastik
genisligl, mm
Yolcu oto
lastiqi

Maks.
sofuk
gigirme ve
yilk sinin

. . L astik doku
Dig yapisi, cekis kompozisyonu
ve sicakhk dereceleri ve malzemesi

ISO gosterimi
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LASTIK YUK HIZ AZAMI LASTIK YUK HIZ AZAMI
EBADI ENDEKSI LIMITI HAVA EBADI ENDEKSI LIMITI HAVA
165/80 R 12 76 QISIT 32 175165 R 13 80 QUSIT 36
145/80 R 13 74 QISIT 32 165/65 R 14 79 QISITIH 36
165/80 R 13 79 QUISIT 32 175165 R 14 82 QISITIH 36
165/80 R 13 83 QISIT 34 185/65 R 14 86 QISITIHIN 36
175180 R 14 88 QISIT 34 195165 R 14 86 QISITIHN 36
185/80 R 14 91 QISIT 34 215165 R 15 96 QUSIT 36
18570 R 12 73 QISIT 36 165/65 R 14 79 QISITIH 36
18570 R 13 75 QISIT 36 185165 R 15 89 QISITIH 36
165/70 R 13 79 QISIT 36 196/65 R 16 91 QISITIHIN 36
17570 R 13 82 QISIT 36 205165 R 15 94 QISITIHIN 36
1850 R 13 86 QUISIT 36 175160 R 14 79 H 36
165/70 R 14 85 QISIT 36 186/60 R 14 82 QISITIH 36
175/70 R 14 84 QUISIT 36 196/60 R 14 86 QISITIHN 36
18570 R 14 88 QISIT 36 185/60 R 16 84 QISITIH 36
195/70 R 14 91 QISITIH 36 196/60 R 15 88 QISITIHN 36
20570 R 14 a5 QISIT 36 205/60 R 15 91 QISITIHN 36
165/656 R 13 73 QISIT 36 225160 R 16 98 W 36
165/66R 13 77 QISIT 36 235160 R 16 100 \'4 36
185165 R 15 82 V 36 195155 R 16 85 QISITIHIV 36
205/56 R 15 88 V 36 205156 R 16 91 W 36
215156 R 16 93 W 36 196/50 R 16 82 \'4 36
205/50 R 15 86 V 36 195145 R 14 77 \'i 36

Binek otosu lastikleri icin boyut ve isaretler




(O

8 LASTIK EE%EK HZ | AZAMI |  LASTIK EL%EK HZ | AZAMI
'..% EBADI S LIMITI HAVA EBADI S LIMITI HAVA
&5 755 R16 | 101 Q 68 | 195/65R16 | 104 Q &5
g 185/75 R 16 104 Q 68 BS0 R 16 1081107 P 712
© 19575R16 | 107 Q 68 700R16 | 1171116 L 30
"2 205/75 R16 110 Q 68 7150 R 16 1211120 L 94
a 26M5R16 | 113 Q 68 75045 | 113112 P 80
“é 2256[T5 R 16 113 Q 68 650-16 108/107 P 72
& 19570R15C | 98 R 65 70016 | 113112 P 80

I 205[f0R15C 106 Q 65 75016 116114 P 94

T 225MOR15C | 112110 | P & 900-16 | 1201118 P 80
o — 20566 R15C 102 T 65 67013 99198 P 47
E 195-14 106i104 P 64 75014 93 P 47
~ 185 R12C 88/86 R 65 186 R14C Q9ja7 R 65
L 195R14C | 1061104 | PIQR | 65 | 1855R14C | 102 Q &5
= 165/f0R14 C 89 R 65 185715 R14 C 102 Q) 65
— 195715 R14 C 102 Q 65

< Minibls ve kamyonet lastikleri icin boyut ve

isaretler
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Hiz sembolii| Maksimum | Hiz sembolii | Maksimum | Hiz sembolii| Maksimum

hiz (km/h) hiz (km/h) hiz (km/h)
A1 5 C 60 P 150
A2 10 D 63 Q 160
A2 10 E 70 R 170
A3 15 F 80 S 180
Ad 20 G 90 T 190
A5 25 J 100 H 210
Ab 30 K 110 V 240
A7 35 L 120 W 270
A8 40 M 130 Y 300
B 50 N 140 ZR > 240

Lastik hiz sembolleri



Ll [ kg | LT | kg | Ll | kg | LI | kg | LT | kg
70 335 80 450 90 600 100 800 110 1060

71 345 81 462.4 91 615.2 101 82562 | 111 1090
72 365 82 475.2 92 630 102 850 112 1120
73 365 83 4876 93 650 103 8752 | 113 1150
74 375 84 500 94 670 104 900 114 1180
75 387 85 516.2 95 690 105 9262 | 1156 1210
76 400 86 530 96 710 106 950 116 1250
77 412 87 5452 97 730 107 9752 | 17 1280
78 425 88 560 98 750 108 1000 118 | 13252
79 437 89 580 99 775.2 109 1030 119 1360

Lastik yuk endeksi
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Lastigin yasi:

Lastiklerin, Gretim tarihinden 5 yil sonra
kullanilmamasi tavsiye edilmektedir.

Ornegin Sekilde gérilen ‘51 07’ kodlu lastik, 2007
vilinin 51’inci haftasinda uretilmistir.
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Lastigin yasi
//\



7.3.3 Lastiklerin Se¢imi

Uygun lastigin secimi, lastik imalatcilarinin onerileri
dogrultusunda, tasitin erisebilecegi maksimum hiza
ve tam yukteki dingil kuvvetlerine gére yapilir.
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LASTIKLE ZEMIN ARASINDAKi BASINC DAGILIMI

Dusey bir yukln altinda bulunan sabit durumdaki
tekerlegin, zemine temas ettigi kisimda bir basin¢
alani olusur. Basincin dagilimi, tekerlek torku ve
vanal kuvvetlerin olmadigi durumlarda esas olarak
lastik yapisinin ve i¢ basincinin bir fonksiyonudur.

w

()]

o

Temas basinci (bar)

Lastik temas ylzeyindeki basin¢ dagilimi
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Tekerlegin statik sartlardaki
serbest cisim diyagrami

nobel
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Dinamik tekerlegin serbest cisim diyagrami nebel
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YUVARLANMA DIRENCI KATSAYISI

Lastiklerin yuvarlanma direnci katsayilari bircok
faktorun etkisi altindadir. Bu faktorler; tasit hizi,
lastik yapisi, tac acisi, sisirme basinci, kesit orani,
lastik karisimi, dis malzemesi ve bicimi ile yol
ylUzeyinin durumu seklinde 6zetlenebilir.

Lastik/zemin
ve lastik/jant
siirtiinmesi (<%5)

Histeretik kayiplar
% 80 ... 95

Yuvarlanma direncinin esaslari

nobel
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katsayilari



Cizelge 6. Meliorasyon makinalarinda kullanilan lastik tekerlekler

Grup Yiizey Ozelligi Kod Numarasi
C-Sikistirma makinalari Dz tip C-1
Oluklu tip C-2
E-Tasima araglari Izli tip E-1
Ceki tipi E-2
Kaya tipi E-3
Kaya tipi (derin disli) E-4
Balon tipi E-7
G-Greyderler Izli tip G-1
Ceki tipi G-2
Kaya tipi G-3
Kaya tipi (derin disli) G-4
L-Loderler ve Dozerler Ceki tipi L-2
Kaya tipi L-3
Kaya tipi (derin disli) L-4
Kaya tipi (cok derin disli) L-5




Sikistirma islerinde kullanilan lastik tekerlekler
genis ve duz yluzeye sahip olup, diz yollarda ve
gevsek topraklarda sikistirma amaciyla
kullantlirlar.,  Anma yuk tasima kapasitesi
degerleri, normalde 8 km/h ilerleme hizi
kosullarinda verilir.

Tasima araclarinda kullanilan lastik tekerlekler,
orta degerden yuksege kadar olan basinclarda,
engebeli arazilerde agir yuk tasimada kullanilan
makinalar icin imal edilirler. Anma yuk kapasitesi
degerleri, kisa mesafelerde 50-60 km/h hizlar icin
belirlenmektedir.



Greyder lastikleri, distk basincl ve genis lastik olculerine
sahiptir. Donuslerde meydana gelen ve greyder bicaginin
neden oldugu yatay itme kuvvetlerine karsi oluklu tip
lastikler kullanilir. Yumusak topraklarda ve tasinmis toprakli
alanlarda calismalarda yuksek cekme ve kendi kendini
temizleme yetenegi olan acih ve izli lastikler kullanilir. Bu
lastiklerin yiik tasima kapasite degerleri 40 km/h ilerleme
hizi icin verilir.

Loder ve dozerlerde, kesilmeye karsi korumak icin kalin yan
cidarh disli lastikler kullanihir. Bu lastiklerin ylk kapasiteleri
8 km/h hiz icin verilir.

Meliorasyon makinalari lastiklerinin dlcileri iki grup halinde
verilmektedir. Radyal (genis) ve diyagonal (capraz)
lastiklerin olculeri asagidaki gibi anilmaktadir (Sekil 26)




In¢ olarak lastik geniglig
Radval lastik
In¢ olarak jant ¢ap!
Yiik indeksi
Hiz simgesi

Yiik indeksi
Hiz simgesi

40 km/ht'1e maksimum yiik
Maksimum gisirme basinct

Liski tip lastik tamimlamas:

Sekil 26. Lastik tekerleklerin lizerindeki simgelerin anlamlari



Uygulamada pek cok lastik gosterilisi bulunmaktadir. Ornek olarak
asagidaki lastikler incelenirse;

24.00-4942 PR E4  (Diyagonal)
18.40/70 R30 142 A8 (Radyal)

Burada;

24.00 : Lastigin yanak genisligi (inc),

/70 . Lastik yuksekligi/genisligi (%70) (aspect ratio),

- : Diyagonal lastik,

R : Radyal lastik,

49, 30 : Jant capi (ing),

42 PR : Kat sayisi (42 katl),

E4 : Kod numarasi(Cizelge 3.2)

142 : Yk indeksi (40 km/h maksimum hizda 2650 kg
tasiyabilir),

A8 : Hiz simgesi (40 km/h) dir.



Makina Uzerinde takili bulunan ve normal degerlerinde
sisirilmis bir meliorasyon makinasi lastiginin olctleri ve
tanimlamalari Sekil 27°de gosterilmistir.

Lastik tekerlekli traktorler ve meliorasyon makinalari ile
calismada, muharrik tekerleklerde tutunma kuvvetinin
arttirnlmasi icin, araclarda bulunan diferansiyel kilidinin
kullanilmasinin yaninda; zincirler, tekerlek cemberi, ek
agirhiklar, tekerleklere su doldurma yolu izlenebilmektedir.

En cok kullanilan yollardan biri olan lastikleri suyla doldurma
isleminde dikkat edilmesi gereken noktalar; lastiklerin
esneme vyetenegini kaybetmemesi icin %’Gnun suyla
doldurulmasi; lastik gévdesine ve supapa zarar verilmemesi
ve donmamas! icin suya kalsiyum klorir ya da antifriz
katiimasidir.
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R: Dig yarigapt A: Taban yay genigligi
W: Jant genigligi D: Lastik dig ¢apt

F: Jant tirnak yiiksekligi S: Lastik yanak genigligi
C: Lastik taban genisligi N: Anma jant genigligi

Sekil 27. Lastik olciiler1



Tirtillar

Tirtilh  traktorlerde hareket, tirtil denilen, celikten
yvapilmis ve traktorin iki yanina yerlestirilmis iki genis
sonsuz zincirle saglanmaktadir.

Bu tirtillarin her biri, traktortn iki yaninda bulunan biri
duz ve bosta donen, oteki disli ve devitken (muharrik)
carklar Gzerine sarilmaktadir (Sekil).

Muharrik disliler, muharrik akstan aldiklari déndirme
momentini tirtillara iletirler. Tirtihin yerde serili kalan
kismi, traktor icin bir bakima ray olusturarak traktorin
hareketini saglamakta; onden serme, arkadan ise
toplama hareketi surdurilmektedir.




Tirtil dlzeninin tum parcalar bir ¢ati tarafindan tasinmaktadir. Tirtil
catisi ise traktor sasesine Ozel bir aski ve yaylanma dlzeni ile
baglanmaktadir. Tirtil mekanizmalari, zinciri olusturan baklalari
birbirine baglayan pimlerin ve burclarin asinmasindan dogan
bosluklarin giderilmesi ve belirli bir gerginligin saglanabilmesi icin,
gerdirme duzenlerine de sahiptirler.

Palet Palet (tnrtnl) Ust tagipci makara

Gerdirme yay!
Tahrik
disligi
Tirtul
cati s

,\ mcm.n m-'_'?

Alt klavuz
makaralari

Sekil 28. Tirtil yap1 elemanlari



http://www.algulmakina.com/



Tirtillarin topraga tutunma yetenegi, temas yizeyinin genisligine,
aletlerin sekline ve araziye uyma yetenegine bagli olmaktadir.

Tirtilin araziye uyma vyetenegi ise, onun yapilis ve traktore
baglanma bicimine gore degismektedir. Buna gore tirtillar; esnek
ve sert olmak Uzere iki gruba ayrilmaktadir.

Sert tirtillarda, makinalar dogrudan tirtil catisina baglanmistir.
Esnek tirtillarda ise, tirtil catisi ile kilavuz makaralari arasinda oynak
ve rayll baglama dizenleri bulunmaktadir. Bu makaralarin
birbirinden bagimsiz yapida olmasi tirtiin araziye uyumunu
lyilestirmektedir.

Tirtillarin zincirleri, birbirine mafsalli olarak baglanan baklalardan
olusmaktadir. Baklalar celik dokim vya da islenmis metaldan
vapiimaktadir. Baklalar birbirine mafsalli olarak kalin pimlerle
birlestiriimektedir.

Celik bir paletin dmru 2000 - 3000 saat kadar olabilmektedir.



Diimenleme Frenleme ve Komuta Donanimlari

Meliorasyon  makinalari, kendilerinden beklenen
gorevleri yerine getirebilmeleri icin, strlcu tarafindan
kontrol edilen dimenleme, frenleme ve komuta
organlari ile donatiimaktadirlar.

Dumenieme donanimi

Dimenleme donanimi, meliorasyon makinalarinin
yonlendirilmesini saglayan mekanizmalardan olusmaktadir. lyi
bir dimenleme donanimi, aracin donmesini en kicuk iz dairesi
cap! ile gerceklestirmelidir (Sekil 29).



e lvyi bir dumenleme duzeni,
surucu tarafindan kolayhikla
cahistinilabilmelidir.

Surucunun direksiyon simidine
uyguladig:r kuwvwvetin azaltilmasi

icin, bilinen mekanik
dumenleme duzenlerine ek
olarak, bazi vardimeci guc

kaynaklarn kullanilabilmektedir.

Guc kaynagindan alinan enerji
ile hidrolik wvya da pNnOomMmatik
sistemlerle akiskanlar
basinclandirilmakta ve bovle
kullanilmaktadirlar



ki tekerlek ditmenlemesi Déirt tekerlek diimenlemesi
(Ddéirt iz dairesi) (Iki iz dairesi)

Belden biikme diimenlermest
(lki iz dairesi)

Sekil 29. Dimenleme diizenleri.



Bazi durumlarda suriucu kuvveti kullaniimaksizin bu

enerjilerden yararlanilir. Sekil 3.24'de aracin
yonlendirilmesinde kullanilan hidrolik yardimh  bir

dimenleme sistemi gortulmektedir.

Vil
4|

Sekil 30. Tekerlek dimenlemesinde hidrolik yardim.



Tekerlekli araclarin dimenlenmesinde baslica Uc¢ degisik sistem
uygulanmaktadir, bunlar:

Iki tekerlek diimenleme:

On tekerleklerin yonlendirilmesi ve arkadakilerin muharrik olmasi en
basit mekanik dimenlemeyi olusturmaktadir. Bluyuk ceki kuvveti
gelistirmeyi gerektiren calismalarda buyuk agirlik transferi nedeniyle
arka muharrik tekerlegin tutunmasi da iyilestirilir. (Sekil b).

Iki tekerlek diimenlemesinin ikinci tipinde, én tekerlekler muharrik
arka tekerlekler yonlendirme tekerlegi konumundadir. Tahrik kuvveti
her zaman 6n tekerlekler yoninde oldugundan, 6zellikle virajlarda
vol daha iyi kavranmaktadir. Tasinan yukin o6n tekerleklerden ileride
bulundugu durumlarda tercih edilmektedir (Sekil -a).



Sekil 31.Tekerlek diimenleme diizenleri.




Dort tekerlek dimenlemesi:

Dort tekerlegin de yonlendirme tekerlegi oldugu durumdur.
Boylece daha kliclik alanda donts  lanagi bulunmaktadir. Arka

tekerlekler 6n tekerleklerin izinden giderler, dolayisiyla iki adet iz
birakirlar. (Sekil -c).

Yine dort tekerlek dimenlemesi sozkonusudur.Ancak, arka
tekerlekler on tekerleklerin izinden gitmez, dort adet iz birakilir.
Meliorasyon makinasi sanki dontyormus gibi yana dogru hareket
etmektedir. Bu tip dimenlemeye yengec tipi dimenleme
denilmektedir (Sekil -d).

Belden blikme diimenlemesi



Tirtil dimenleme dlizeni:

Tirtilh  traktorlerin dimenleme duzenlerinden istenilen
Ozellikler; dizenli hareket saglanmasi; sdricinin
uygulayacagi kuvvetin, glic¢ kaybinin ve asinmanin az
olmasidir. Tirtil dimenleme duzeni kullanildiginda iki
tirtil, birbirinden farkh hizlarda hareket etmeye
zorlanmaktadir.

Meliorasyon makinalarinda kullanilan dimenleme
dizenleri; kavramali dimenleme, tek kademeli
diferansiyelli dimenleme ve cift kademeli diferansiyelli
dimenleme olarak tc¢ gruba ayrilabilmektedir (Sekil 32).



T » Diferansiyel

Sekil 32. Tirt1l diimenleme diizenleri
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e Kavramali dimenlemede (Sekil 32-b) tahrik milinden (W) gelen dénme
momenti, konik disli cifti (R, T) Uzerinden, tahrik akslarina (a, a’)
iletilmektedir.

» Akslar Uzerinde bulunan cok plakali kavrama ve fren sikildiginda, donme
momenti distaki tekerlege uygulanmaktadir. Saglam yapiya, dengeli duz
gidise sahip olan kavramali dimenlemede zemin fazlaca tahrip
olmaktadir.

 Tek kademeli diferansiyelli dimenleme (Sekil 32-a) ucuz olmasina

karsilik, motor uygun olmayan bicimde zorlanmakta ve buylk
dimenleme gluc kaybi gerceklesmektedir. Cift kademeli diferansiyel
dimenlemede, dimenleme guc kaybi azaltilmis, ancak daha pahali bir
yapi elde edilmistir (Sekil 32-c).

* Diferansiyel dumenlemelerde, donemeclerde donulen tarafta yer alan
tirtilin devir sayisi azalirken, dis taraftaki tirtilin devri artmaktadir. Tirtilli
araclarda kavramaya ve frenlere elle komuta edilmektedir (Sekil).



s I
Kuyruk mili
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LB Kavrama

Kavrama kolu Fren
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Sekil 33. Tirt1ll1 bir ara¢ta komuta kollar



Frenleme donanimi

Meliorasyon  makinalarinin  guvenli  bir  bicimde
kullanilmalarini saglayan donanimdir. Aracta bulunan
isletme frenine ayakla, park frenine ise elle komuta
edilmektedir ve her ikisinde de surtinmeli frenler
kullaniimaktadir.

Bunlar kampanali, diskli ya da banth olabilmektedir.
Frenleme donaniminda surtctnidn uyguladigi kuvvet,
tekerlek frenine mekanik ya da hidrostatik ilke ile
iletilmektedir.

BlUyuk araclarda buyuk frenleme gucine gereksinim
oldugundan, yabanci bir glc kaynagindan
vararlaniimaktadir. Hidrolik yardimli, pnématik yardimli,
hidrovak sistemler bunlardan bazilaridir. Sekil 34’de
hidrostatik ilkeli bir frenleme donanimi gérilmektedir.



Piston

Kaliper

Tekerlek
Baglant
Noktasi

Baglant
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http://www.bilgiustam.com/otomobillerde-fren-sistemi-ve-disk-frenler-nasil-calisir/
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11.10 FRENLER

Frenler, kinetik enerjiyi absorbe ederek tasitlarin
hareketini kontrol eden, yavaslatan veya
durduran istemlerdir.

Fren hidroligi Tekerlek SIIIr\dlrl

Fren pabucu

Fren kuvveti

artirici
11 Fren pedal
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'-;Fi; Fren silindiri
Fren diski Kampana— \




11.10.1 Disk Frenler

Disk frenler, i1sidan kurtulma kolayliklari ve her iki
donls yonunde de ayni frenleme torkunu
saglamalari nedeniyle otomotiv alaninda yaygin
olarak kullanilan bir fren tipidir.

Hidrolik Pistonlar

Kayici
kaliper

C
>
C
=
-
=
QL
=
=
K
w
-
o
o
o
S
Q.
I
X0
=
<
e
(58]
=
—
U
<
f—

) Sabit nobel
kaliper =

Disk Kaliper

Pistonlar



11.10.2 Uzun Pabuc¢lu Kampanali Frenler

Otomotiv alaninda yaygin olarak kullanilan diger
bir fren tipi de, icten sikmali kampanali frendir.

Kampana Kampana
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.Yag deposu

Fren ana
sl y sihind1r!

Hortum

Celik boru Tekerlgk silindiri

Sekil 34. Hidrostatik 1lkel1 frenleme donanimi



Komuta donanimi

Meliorasyon makinalarinda, makinanin yonlendirme ve
hareketinden sonra en 6nemli ozellik, kepce ve kirek gibi
is organlarinin  amaca uygun bicimde hareket
ettirilebilmesidir. Bu islemler icin, cesitli komuta sistemleri
gelistirilmistir. Bu sistemler; calisma kosullarina bagl olarak
kullanishilik, dayanikhlik, duyarlilik ve kullanma kolayligi gibi
Ozellikleri acisindan karsilastirilan mekanik, hidrolik ve
elektrikli sistemlerdir.

Insan glict sinirlari icinde, dogrudan elle hareket ettirilen
cesitli mekanizmalar ile daha buylk kuvvet gerektiginde
motor glicinden vyararlanilan kablolu (halath) sistemleri
icermektedir. Gunimuzde skreyper, dozer, dreglayn gibi
makinalarda is organlarinin hareketi icin kullanilan mekanik
kablolu  komuta  duzenlerinde motor guclnden
vararlanilmaktadir.



Aracin onlne ya da arkasina bucurgat seklinde monte edilmis olan
kablo-kasnak dizeni motordan hareket verilerek calistirlmaktadir.
Bazen iki ya da G¢ bucurgath mekanizmalar kullanilabilmektedir.

Bucurgat mekanizmasi; reduiksiyon dislileri, kavrama, halat kasnagi,
kumanda kolu gibi elemanlardan olusmaktadir.

Kablo-kasnak sistemlerinde kullanilan celik halatlar, genellikle
bitkisel ya da madeni bir 6z (¢cekirdek) cevresine degisik bicimlerde
sarilan teller ile bu tellerin olusturdugu kordonlarin kendi
aralarinda helezon biciminde sarilmalarindan olusturulmaktadir.

Kordonu olusturan tel sayisi ve halati olusturan kordon sayisi, sarim
bicimi ve 6z, halatin kullanim amacina gore degismektedir. Halatin 6z
halata esneklik kazandirmak icin kullanilmaktadir. Cok nemli yerlerde
kullanilan halatlar cinko ile galvanizlenmektedir. Bu durumda halat
esnekliginden ve dayanimindan kaybetmektedir. Sekil’de cesitli halat
kesitleri verilmistir.



6 Kordon (7 tel)
Ox7x42 tel

S’ I gL I o
o

7 Sola
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6 Kordon (19 1el)
6x19:z 114 tel

Sekil 35. Halat kesitleri



* Halat kordonunun ve halatin sarihsi cesitli  sekillerde
olabilmektedir. Kordonlarin sargi yonu ile halatin sargi yond,
capraz sargili halatlarda farkl, diiz sargili halatlarda ise aynidir.

e Karisik sargih halatlarda ise kordonlar sira ile saga ve sola ayri
yonlerde sarilmaktadirlar.

e Halatlar uygulamada iki rakamla anilmaktadirlar. Ornegin; 6 x 19
gibi. Burada; 6, halatin kordon sayisini; 19 ise her kordonda
bulunan tel sayisini gostermektedir.

* Bir halatin capi ise, halat cevresinde oOlclilen en buyik cap olarak
tanimlanmaktadir (Sekil 36).

* Tel halatlara iliskin teknik 6zellikler; halatin boyu, ¢api, kordon
sayisi, kordondaki tel sayisi, 6zu, sargi sekli, kopma dayanimi ve
kullanilacagi yer gibi TS 1918’de de yer alan 6zelliklerdir.



(A) (B)

Sekil 36. Halat capi



Halatin kullaniminda, halatin Uzerine sarildigi kasnak ve
sariima sekli 6Gnem tasimaktadir. Diz bir halat kasnaginin esas
Olculeri, kasnak caplari, genisligi ve yatak yuksekligidir. Kasnak
Uzerine sarilan halatin uzunlugu ile kasnak o6lcileri arasinda
asagidaki iliski bulunmaktadir (Sekil 37):

Sekil 37. Halat kasnagi



L=ntB/d(D,X+dX?)
X=D,-D,/2d
Esitlikte;

L: Halat uzunlugu,
B: Kasnak genisligi,
d : Tel capy,

D1: Kasnak ic capl,
D2: Kasnak dis ¢cap,
X : Kat sayisidir.



Hidrolik komuta donanimi

e Son vyillarda, hidrolik komuta sistemlerinin meliorasyon makinalarinda
kullanilmasi buyuk gelismeler goéstermistir. Hidrolik sistem, kapali bir
devre olusturmaktadir.

* Bu devre icin gerekli glic bir motordan alinmaktadir. Motor tarafindan
tahrik edilen bir ya da daha cok pompa, devre icin gerekli olan basincli
akiskani saglamaktadir.

e Hidrolik sistemin gucu, basing ve debi gibi iki buyudklik ile
belirtilmektedir. Burada elde edilen hidrolik gig, silindir gibi hidrolik
elemanlar yardimiyla dogrusal hareket ya da motor gibi elemanlar
yardimiyla doner hareket biciminde is organlarini calistirmaktadir.

* Hidrolik sistemlerin kullanim kolayliklarina karsilik, iletilmelerinde ve
imalatlarinda hassas davranilmasi gerekmektedir. Sizdirmazlik hidrolik
komutada en onemli problem olarak ortaya cikmaktadir. Sekil 38’de
hidrolik komutali bir dozerde, hidrolik elemanlar gérilmektedir.
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Sekil 38. Hidrolik komutali dozer.



Elektrikli komuta donanimi

Fazlaca yaygin kullanilmayan bir komuta sistemidir. Motor tarafindan tahrik
edilen bir jeneratorde Uretilen elektrik enerjisi, elektrik motorlarinin
tahrikinde  kullanilmaktadir. Boylece, is  organlari hareket
ettirilmektedir (Sekil 39).

lektrik -
E\gtgllon Pano R7dresor

Jenermator Akumulator

Sekil 39. Elektrik komutali skreyper



MELIORASYON
MAKINALARININ
MEKANIK OZELLIKLERI



Meliorasyon Makinalarinin Stabilitesi

Meliorasyon makinalarinin mekanik o6zellikleri
incelenirken ilk olarak, bunlara iliskin stabilite
kavraminin aciklanmasi gereklidir. Bunun yaninda,
ceki kuvvetini olusturan unsurlar, ceki glcq,
hareket kosullari ve gi¢ analizi de bilinmelidir.

Statik stabilite

Motorlu bir arazi makinasi ya da traktore statik
durumda etki eden kuvvetlerin analizinde,
makinanin agirhgr sonucunda ortaya cikan
kuvvete, aracin zemine temas ettigi noktalarda
zeminin gosterdigi tepki kuvvetleri g6z 6ntlne
alinmaktadir. Sekil 4.1’'de dort tekerlekli ve arka
tekerlekleri muharrik boyle bir arac Uzerinde
kuvvetlerin durumu incelenmistir.
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Sekil 40. Dort tekerlekli ve arka tekerlekleri muharrik bir aracta statik
durumda etkili olan kuvvetler.



Sekil 40’da ara¢ denge durumunda olduguna gore (XFx=0), denge kosullari
yazilabilir. 02 noktasina gére moment alindiginda (saat yonu +) su esitlik
yazilabilir:

G*c-B,*a=0 (XM=0)

Ayrica diisey yondeki kuvvetlerintoplami da sifira esittir:
G - Bm - Bt = () (2Fy=0)

Sekil ve egitliklerde;

G : Makinanin toplam agirhgi (daN),

Bm : Muharrik tekerleklerin toplam tepki kuvveti (daN),

Bt : Tastyicl tekerleklerin toplam tepki kuvveti (daN),

a . Aks merkezleri arasindaki yatay uzaklik (m),

c : Agirlk merkezinin arka aks merkezine yatay uzakhgi (m),
O1 ve 02 : On ve arka aks merkezleri,

0’1 ve 0’2 : On ve arka aks merkezlerinin yerdeki izdiistimleri,
rm ve rt :0On ve arka tekerlek yaricaplari (m).



Dinamik stabilite

Dinamik durum, motorlu aracin hareket ettigi durumdur. Calisan bir
motordan elde edilen moment, aktarma organlari ile tekerleklere
ulastiginda, muharrik tekerleginin cevresinde bir cevre kuvveti
olusturmaktadir.

Cevre kuvvetinin zemindeki tepki kuvvetine tutunma kuvveti ya da
muharrik kuvvet adi verilir. Tutunma kuvveti, muharrik tekerlegin
zemine temas ettigi noktada zemine paralel olup, makinanin
hareketini saglamaktadir. Muharrik aksa gelen dusey yuk, tekerlegi
zemine bastirirken, sirtinme ile tekerleklerin topraga tutunmasi
sonucunda olusan tutunma kuvvetinden, makinanin hareket
direnclerini yenmede yararlanilmaktadir.

Dinamik durumda, bir traktore ve onun cektigi skreypere etki eden
kuvvetlerin kuvvetlerin (Sekil 4.2) dengesi asagidaki gibi yazilabilir.



Sekil 41. Cekilir skreyperde dinamik durumda etkili olan kuvvetler.



T>F +R (SFx=0)

G =By +By (ZFy=0)
G*C:Bt*a (ZM:O)
Esitliklerde;

T : Tutunma kuvveti (daN),

Bm : Dinamik durumda muharrik tekerleklerin tepki kuvveti
(daN),

Fc : Ceki kuvveti (daN),

Bt : Tasiyici tekerleklerin tepki kuvveti (daN),

Rt : Tekerleklerin yuvarlanma direnci (daN),

Rx : Is organlarinin hareket dogrultusunda ve zemine paralel
direncleri toplami (daN),

Re : Cekilen makinanin yuvarlanma direnci (daN),

Be : Cekilen makina tasiyic tekerlegi tepki kuvveti (daN)'dir.



Tutunma  kuvveti  belirlenirken, muharrik  tekerlegin
yuvarlanma direnci de géz oniline alindigindan, motorlu bir
aracin muharrik tekerleginin gelistirdigi cevre kuvveti ile
tutunma kuvveti arasinda asagidaki esitlik gecerlidir.

U:FQ+RtOp:FQ+RmUh-I_Rt:T-I_RmUh

Esitliklerde;
vl : Tutunma katsayisi,
U : Cevre kuvveti (daN),
F : Yuvarlanma direnci katsayisi,
Rtop : Makinanin toplam hareket direnci (daN)‘dir.



T=Byp™u

Esitlikte;
Bm : Muharrik tekerleklerin dinamik durumdaki tepki kuvveti
(daN),
u : Tutunma katsayisidir (Cizelge).

Tutunma katsayisi, toprak faktorleri yaninda, patinaja bagl olarak da
degismektedir. Patinaj, muharrik tekerleklerin bir devirde aldiklar yol ile
almalan gereken (teorik) yol arasindaki farkin yizde ile ifadesidir. Buna
gore, artan patinaj degeri ile tutunma katsayisinin da artacagi
arastirmalarla belirlenmisti. Tutunma katsayisi beton ve asfalt
zeminlerde maksimum olarak %20 dolayinda, toprak zeminlerde ise %60
dolayinda olmaktadir. Ancak %60 patinaj buyuk giuc¢ ve enerji kaybina
neden oldugundan genellikle daha kiiclik tutunma katsayisi degerlerinde
calisiir. Genel olarak %15-25 arasindaki patinaj degerleri normal kabul
edilmektedir.



Hareket halindeki bir araca; yuvarlanma direnci (Ry), meyil
direnci (Rm) ve is organlari direnci (Rx) kuvvetleri etki
etmektedir. Ayrica hava direnci (Rh) ve ivmelenme direnci (Ri)
kuvvetleri de burada gozontne alinmaktadir. Direncler toplami
asagidaki esitlikle verilebilmektedir:

Rop =Ry +R,+R,+Ry +R,

top

Meliorasyon makinalarinda c¢eki kuvveti, makinanin calismasi
sirasinda dogan cesitli direnclerin karsilanmasinda kullanilmaktadir.

Tutunma kuvveti, tutunma katsayisi adi verilen bir katsayi yardimiyla
hesaplanabilmektedir. Tutunma katsayisi tekerlek ya da tirtil ile zemin
arasindaki surtinmeden dolayl ortaya cikmaktadir. Katsayi, zeminin
cinsine, durumuna ve hareket organinin oOzelliklerine bagl olarak
buyuk degisiklikler gostermektedir.

Cizelge 7'de bazi zeminlerde tutunma katsayisi degerlerini
vermektedir. Tutunma kuvveti, muharrik tekerleklerin tepki kuvveti ile
tutunma  katsayisinin  bilinmesiyle  asagidaki gibi  hesap
edilebilmektedir:



Cizelge 7. Tutunma katsayisi (1) degerleri.

Zemin durumu Lastik tekerlek Tirtil (palet)
Beton yol 0.8-1.0 0.45
Iyi tarla yolu 0.7 0.9
Kuru, sert tinli kil 0.55-063 | -
Kuru, sertge aniz (01—
Kuru, normal tarla topragi 0.43-0.47 0.7
Nemli, sertce aniz 04 | e
Kuru, tinli kum 03804 | 0 -
Nemli, tinll kum; aniz 0.3-0.38 0.5
Cok nemli, kumlu tin, killi tin 02-03 | e
Nemli, balgikh kum 0.15-0.25 0.3
Islak killi tin, yapiskan tarla topragi 0.1-0.2 | e
Nemli gevsek balgik 0.1-0.2 | e




