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1) AMAC
Bir motorun belirli gaz kelebegi konumlarinda karakteristik biiyiikliiklerinin hesaplanmasi ve bu

biiyiikliiklerin devir sayisi ile degisimlerinin grafiksel gdsterilmesidir.

2) GIRIS

I¢ten yanmali benzinli motorlarda giig, igeri alinan havanin artmastyla artmaktadir. Homojen dolgu
modunda c¢alismada iceri alinan hava miktar1 arttikca gonderilen yakit da artacaktir. Iceri alinan
havanin miktar1 gaz kelebegi ile saglanmaktadir. Belirli gaz kelebegi konumunda farkli devirlerde

Ol¢limler yapilarak motor karakteristik egrileri ¢ikarilmaktadir.

3) TEORI

Otomatik vites kutusu, aracin yiik ve yol durumuna uygun olarak kendiliginden vites degisimi yapan
vites kutusudur. Otomatik vites kutulari, en 6nemli fonksiyonu olan otomatik vites degistirme
islevlerini mekanik, hidrolik, elektromekanik veya elektro hidrolik sistemlerden olugmus diizenekler

vasitasi ile gergeklestirirler.
3.1) Otomatik Vites Kutusu Cesitleri

Vites kutular1 6nceleri, kumanda edilme metoduna gore standart, yart otomatik ve tam otomatik
olarak siniflandirilirdi. Giinlimiizde ise elektronik sistemlerin yayginlastirilmasi, siirekli degisken
disli oranli vites kutular1 (CVT) gibi farkli sistemlerin tasitlarda kullanilmaya baslanmasi bu
siiflandirmay: gecersiz kilmistir.

Uretici firmalarin Triptronic, Tiptronic, Easytronic gibi kendi isimlendirdikleri birgok vites kutusu
cesidi vardir. Bunlar genellikle kavrama pedali olmamasina ragmen, ara¢ kullanicisina aracin
istendiginde standart istendiginde ise otomatik vites kutusu olarak kullanma imkani1 sunan otomatik

vites kutusu ¢esitleridir.
3.1.1) Yar1 Otomatik Vites Kutulari
Yar1 otomatik vites kutulari, elle vites degistirilebilen bir vites kutusuyla dondiirme momenti

doniistiiriiciisiinden ibarettir.

Vites degistirme esnasinda motor-vites kutusu arasindan kuvvet akisini kesmek icin genellikle
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3.1.2) Tam Otomatik Vites Kutulari

Tam otomatik vites kutularinda hidrodinamik moment doniistiiriiciisiiniin arkasina bir planet disli

kutusu (giines digli sistemi) monte E' \.ﬁ/ Fren pabucu
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edilir. Bu vites kutularinda bir D S
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disli tasyyicisindan  olugmaktadir.

Planet disliler ortalarindan L

yataklanmiglar, distan i¢ disli ve u
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cevrelenmislerdir. I¢ kisimda planet disliler giines disli etrafindan yuvarlanmaktadir. Biitiin disliler
millerle tahrik edilmek zorundadur. i¢ disli ve planet disliler, giines disli etrafinda yer aldiklari igin
biitiin tahrik milleri ayn1 eksen tizerinde bulunur. Tahrik edilen tarafta planet disliler, planet tasiyici

iizerinden ¢ikis miline baghdir.



3.1.2.1) Planet Disli Grubu Kademeleri

1.Kademe
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3. Kademe

Digliler bloke oluyor, bu sayede giines disli ve i¢ disli ayn1 donme
yoniinde ve ayni devirde doniiyor. Planet disliler yuvarlanamiyor ve
sistemle birlikte doniiyorlar. Planet tasiyict da giines disli ile ayni

devirde yani motor devri sayisinda donmek zorunda. 3. kademe

direk kademe oluyor.

(i3=1) Giines disli, ic disli ve planet
tasiyici ayni devirde déniyor

4. Geri Vites Kademesi

Planet tasiyici sabit tutuluyor. (Giines disli tahrik dislisi.) Bu sekilde

planet tastyici ara tasiyici gibi calisiyor ve i¢ dislinin donme yonii

degisiyor. I¢ disliye bagli i¢i bos ¢ikis mili, giines disliye gore ters

yonde doniiyor. Burada hareket yavaslayarak ¢ikar.

(1= -ZiclZgiines )
Planet tagiyici sabit tutuluyor,
dénme yonu degisiyor.

3.2) Hidrolik Otomatik Vites Kutularinin Calisma Esaslari

Hidrolik otomatik vites kutusu hidrolik ve elektronik kontrol iinitesi, yag pompasi, kavrama,

frenleme sistemleri, servolar, yag kanallar1 gibi ana elemanlardan olusur.



Dort ileri bir geri hidrolik otomatik vites kutusunu ele alalim. Burada ileri, geri ve asir1 hiz planet
disli gruplar1 olmak tizere {li¢ adet planet disli grubu vardir. Her bir disli grubunda viteslerin olugmast
ve vites degisimlerinin ger¢eklesmesi icin kavrama ve bant frenler bulunur. Sekilde (H+R)C ile
yiiksek ve geri vites ¢oklu, (L+R)B ile diisiik vites ve ¢oklu, DC ile hiz ve FC ile ileri hareket

kavramlari, ODB ile overdrive(asirt hiz), 2GB ikinci vites bant freni gosterilmektedir.
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Dort ileri bir geri hidrolik otomatik vites kutusunda viteslerin olusabilmesi i¢in asagidaki tabloda

verilen kavrama ve bant frenlerin uygulanmasi gerekir.

Tablo 6.1. “4 ileri 1 geri” otomatik vites kutusunda kavrama ve bant frenlerin
uygulama tablosu.

Vitess | DC | y.pyc | 268 | FC | opB | w+r)B | owc | Disti

konumu Orani
PveN - - - - - - - B

DI U U U 2411
D2 U U U U 1.37:1

D3 U U U 1:1
D4 U U U 0.7:1
R U U U 2.83:1

U: uygulanmis bant fren ve kavramalan gostermektedir

1. vites konumu (D1) i¢in tork konvertdrden gelen gelen hareket, giris mili lizerinden overdrive
planet disli grubu tasiyicisina kadar gelir. Bu durumda DC kavramasi uygulanmis durumdadir. DC
kavramasi lizerinden orta mile iletilen hareket, FC kavramasinin uygulanmasi ile ileri hareket planet
disli grubunun tasiyicisina gelen hareket, (L+R)B diisiik hiz bandinin uygulanmasi ile hareket ¢ikis

miline aktarilir. Bu hareket aktarimi sirasinda 2.4:1 disli oran1 elde edilir.
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Asagidaki sekillerde 2,3,4. ve geri vites konumu i¢in hareket akislar1 gosterilmistir. Geri vites
konumunda 2.83:1 disli hareket iletim orani ile en yiiksek tork elde edilmistir. 4. vites konumunda
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3.2.1) Kick Down Fonksiyonu

Otomatik vites kutularinda hareketin aktarilmasi tork konvertdr iizerinden yapildigindan, acil
ivmelenmelerde sorun yaganmaktadir. Buna ¢6ziim olarak aracin mevcut hizin hizindaki vitesin bir
alt vitesine indirilmesi ya da o viteste daha uzun siire kalinmasi sartiyla aracin istenilen ivmeye

ulasmasi i¢in, otomatik vites kutusu lizerindeki zoraki vites kiigiiltme (kick-down) sistemi uygulanir.

Kick-down fonksiyonu i¢in siirliciiniin gaz pedalina hizli ve sonuna kadar basmasi gerekir. Bu

hareket ile kick-down supabi harekete gegirilir.
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Sekilde 2. vites konumunda kick-down uygulanisi gosterilmistir. Normal siiriis halinde(a) kick-
down valfinin vites degistirme valfine giden yag basincina miidahalesi yoktur. (b)’deki sistemde
kick-down valfi, mekanik olarak harekete gecirilerek (1-2) vites degistirme valfine giden yag
basincina miidahale eder. Bu miidahale ile basingli yag, ya 1. vites degisim servosuna ya da 2. vites
servosuna gonderilerek vitesin 2. vites konumunda kalmasini saglar. Boylece diissiik viteste kalma

siiresi uzatilmis olur.
3.2.2) Vites Degistirme Mekanizmasi

Otomatik vites kutularinda vites pozisyonlar1 genellikle
ilk sekildeki gibidir. Kol ve butonlar sayesinde vites

pozisyonlart mekanik ya da elektronik olarak secilebilir.

P: Park konumu, park kilidini devreye sokmak ve sistemi
kilitlemek i¢in kullanilir. Kontak anahtari sadece bu

durumdayken ¢ikarilabilir.
R: Geri vites konumu

N: Bos vites konumu

D: Siiriis konumu (otomatik vites kutusu siiriis konumu)

L: Siiriis konumu (distiik hizlar)



3.3) Tasit Tahrik Kuvveti ve Direngler

Araglarda tahrik giicii motorda iiretilir. Uretilen bu gii¢ tekerleklere kadar iletilerek aracin hareket

etmesi saglanir. Bu iletim siirecinde sanziman devir ve giicii degistirmektedir.
Motorda olusan tahrik kuvveti (1) ifadesinden bulunmaktadir.
Ft=Mt/Rt 1)

Formiilde Ft tahrik kuvveti, Mt tahrik momenti ve Rt ise tekerlegin yaricapidir. Tahrik momenti ise

(2) numarli formiilden elde edilir.
Mt:Mm*ia*na (2)

Burada Mm motor momenti, i toplam aktarma orani ve na ise aktarma organlarinin verimini temsil

etmektedir. Toplam aktarma orani bulunurken (3) numarali formiilden faydalanilir.

1a=ldg*lv 3)
Bu ifade de iq diferansiyelin aktarma orani iken iy ise vitesin aktarma oranidir.
Hiz hesabi i¢in asagidaki (4) numarali formiil kullanilir.

Vt=n¢*(2n/60)/Rt (5)

Burada Vt tasit hizini, nt tekerlegin doniis hizin1 (dev/dk) olarak vermektedir. (2n/60) ifadesi rad/s

doniisiimii i¢in kullanilmaktadir.

Nm=N¢*ia (6)
Tekerlegin doniis hizinin toplam aktarma orani ile garpimi ile motor devri (nm) bulunur.
Gic ifadeleri agsagidaki formiillerle elde edilir.

Pt=Ft*Vt=Pm*p, (7
Burada Pt tekerleklerdeki tahrik giicii, Pm motordaki tahrik giicli ve paise aktarma verimidir.

Aracin tahriki ile ilgili gli¢ ve kuvvet ifadelerinden sonra araca etki eden direng kuvvetleri de vardir.
Bu kuvvetler hava direnci, yuvarlanma direnci, egim direnci ve ivmelenme direncidir. Bu ifadelerin

toplami ise toplam diren¢ kuvvetini vermektedir.
Hava direnci (8) numarali ifadeden ¢ikarilmaktadir.

Ra=0.5*p*A*Cd*Vb (8)



Burada Ra hava direnci, p havanin yogunlugu, Cd aracin hava siiriiklenme katsayisi, A aracin
projeksiyon alanini ve Vb ise aracin bagil hizin1 vermektedir. Burada bagil hiz aracin hiz1 ile riizgar

hizinin farkindan ortaya ¢ikan hizdir.

Yuvarlanma direnci tekerin yerle temasindan meydana gelen direnctir ve yol sartlarina gore

degismektedir.
Rr=m*g*n ©)

Burada Rr yuvarlanma direnci, m aracin kiitlesi, g yer ¢ekimi ivmesi ve p ise yuvarlanma direng

katsayisidir. p yolun yapisi ve yol sartlarina gore degismektedir.

Egim direnci ise aracin yokus ¢ikma esnasinda ortaya ¢ikan direng kuvvetidir. Eger yokus asagi

iniliyorsa egim direnci negatif olarak alinir.
Rg=m*g*sin(a) (10)
Burada Rg egim direnci ve a ise egim agisidir.

Diren¢ kuvvetlerinin sonuncusu da eylemsizlikten meydana gelen ivme direncidir. Bu direng

asagidaki sekilde hesaplanir.
Ri :me*a (11)

Burada Ri eylemsizlik kuvveti, me tasitin etkin kiitlesi ve a ise aracin ivmesidir. Aracin etkin kiitlesi

asagidaki ampirik ifade ile bulunur.

Me=m*A (12)
burada A etkin kiitle katsayisidir ve

A=1.04+0.0025%i,2 (13)
ifadesiyle bulunur.
Biitiin bu diren¢ kuvvetlerinin toplami Rt ifadesi ile bulunur.

Rt=Ra+Rr+Rg+Ri (14)
Tahrik kuvveti ile diren¢ kuvvetini birlestirirsek;

Ft-Rt=0 (15)

Ft-(Ra+Rr+Rg)=Ri (16)



Tagit iizerindeki tahrik ve direng kuvvetleri yardimiyla aracin ivmesini bulmak i¢in (16) numarali
ve (11) numarali ifadeleri birlestirince asagidaki denklem ortaya ¢ikmaktadir. Buradan aracin ivmesi

bulunabilir.

Ft-(Ra+Rr+Rg)= me*a (18)

4) DENEY DUZENEGI

Bu egitim standinda ZF 5SHP19FL/FLA otomatik sanziman kullanilmigtir. Bu sanziman 110kW ile
150 kW gii¢ araligindaki araglar i¢in tasarlanmistir.

Otomatik sanzzman mekanik olarak calisir durumdadir. Burada sanzimana gelen motor devri
kademesiz olarak ayarlanan bir elektrik motoru ile saglanmistir. Sanziman kutusu, sanziman
parcalarini daha iyi gorebilmek acisindan kismen kesilmis ve kesilen kisimlar seffaf pleksiglass ile
kapatilmistir. Sanziman kutusu kesildiginden dolay1 hidrolik sistemler i¢in kapali bir yag dolagimi
miimkiin olmadigindan, vites gecisleri pnomatik olarak saglanmaktadir. Manyetik ventiller frenleri
ve kavramalari basingli hava uygulayarak tetiklemektedir. Elektronik sanziman kumanda cihazinin
caligsmasi simiilasyon programu ile, hidrolik kumanda sisteminin kontrolii de 7 adet elektriksel olarak

kontrol edilebilir pndmatik vanalar yardimiyla saglanmaktadir.



4.1) Sanziman Vites Degistirme Davranisi

Sanziman gosteri standi igerisinde otomatik sanzimanin kendine ait bir beyni yoktur, ¢iinkii ne
elektronik sanziman kumanda cihazi ne de hidrolik kumanda cihaz (siirgli kutusu/subap tablasi
standinda gosterilmektedir) calisan yap1 elemani olarak mevcut degildir. Ayni sekilde sanziman,
motor gliciiniin kusursuz olarak tekerleklere iletmesi miimkiin degildir. Sanziman simiilasyonu i¢in
bunun anlami, hem motorun bunu yani sira ara¢ davranisinin simiile edilmesi gerekir. Motor
simiilasyonu i¢in ¢ikis degeri kabul edilen bir motor karakteristigidir. Motor karakteristigi icerisinde
tam yiik karakteristigi olarak motor devrine bagimli olan motor dénme momenti ve spesifik olan
yakit tiiketimi kaydedilmistir. Simiilasyonda kullanilan motor karakteristigi, program igerisinde
motor giicii frenleme simiilasyonunda goriintiilenmektedir.

Simiile edilen arag kendi kiitlesi ve riizgar direnci (Cw-degeri) ile belirlenmektedir. Arac kiitlesi ve
Cw degeri program igerisinden degistirilebilmektedir.

Sanziman kumandasinin simiilasyonu tam olarak orijinal sanziman kumanda cihazindaki gibi

gerceklesmemektedir. Sadece bir otomatik sanzimanin genel davranis bi¢imi simiile edilmektedir.

Bireysel vites basamaklarinin degistirilmesi motor devrinden bagimsiz olarak gergeklesmektedir.
Vites degistirme noktalari, motorun miimkiin oldugunca spesifik yakit tiiketiminin diisiik bulundugu

bir devir araliginda gergeklesecegi sekilde tasarlanmustir.

Ilave olarak sanziman vites degistirme basamaklari yiike bagl olarak konumlandirilmistir. Diisiik

motor yiikiinde, yiiksek motor ylikiindekinden daha erken bir iist vitese ge¢ilmektedir.

Ancak maksimum motor giicii daha yiiksek motor devirlerinde elde edildiginden, sanzimani bir
'Spor-karakteristigi' moduna gecirme imkani bulunmaktadir. Bunun anlami ise, tiim viteslerin
maksimum motor giicii (5500 1/min) motor devri noktasina kadar uzatildigidir. Bundan dolay1 elde

edilen daha 1yi ara¢ hizlanmas1 daha fazla yakit tiilketimine neden olmaktadir.

Diistik devirli kullanilan bir vites basamagindan hizli bir sekilde daha yiiksek bir hiza ulagmak i¢in
sanzimanda bir 'Kickdown-fonksiyonu' bulunmaktadir. Gaz pedali pozisyonu aniden yiiksek donme
momenti talebi i¢in degistirildiginde, sanziman vites diislirerek daha yiiksek bir devirde bir iist vitese

gecmektedir.
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Ekranin sol/iist boliimiinde bir satir kaydedici bulunmaktadir. Satir kaydedici siirekli motor devrini,
motor donme momentini, ara¢ ivmelenmesini ve ara¢ hizin1 kaydetmektedir. Motor donme
momentinin gidisatindan (motor devrine bagli olarak) ornegin tahrik aksinin aktariminin neden
degistirilmesi gerektigi goriilmektedir. En uygun donme momenti sadece belirli bir motor devri
araliginda elde edilebilmektedir. Bu alandan ¢ikildiginda (yukariya yada agagiya) vites degisimine
gerek duyulmaktadir.

Satir kaydedicinin sag tarafinda bir animasyon penceresi bulunmaktadir. Gosterilen aracin relatif
stiriis hiz1 simiilasyonda hesaplanan ara¢ hiz1 ile orantili olarak degismektedir. Dag ve vadi siiriisleri
simiilasyonda dikkate alinmistir ve belirli bir siiriis hizina ulasabilmek (yada durmak) i¢in gerekli
olan motor giicline etki etmektedir. Say1 gostergesine "tiklayarak’ 0 - 100 km/h hizlanma zamani

(animasyon penceresinin altinda) ara¢ tekrar baslangi¢ pozisyonuna getirile bilmektedir.

Satir kaydedicinin ve animasyon penceresinin altinda bulunan basitlestirilmis gosterge tablosunda

stirlis simiilasyonunun giincel ¢alisma durumunu gosteren gosterge enstriimanlar1 bulunmaktadir.

Devir sayaci anlik motor devrini gostermektedir. Stirekli glincellenen min.-/maks. degeri gostergesi,
motorun bulundugu devir araligim1 gostermektedir. Devir sayaci gostergesinin igerisinde secilen

giincel siiris konumu (otomatik sanzuman vites kolu konumu) gosterilmektedir.

Yakiat tiiketimi goOstergesi i¢in olan yuvarlak entriiman anlik yakit tiikketimini litre/saat olarak
gostermektedir. Saatlik yakit tiiketimini gosteren yuvarlak gostergenin altinda 100 km' de kag litre

tiiketildigini gdsteren bir sayisal gosterge bulunmaktadir.



Yuvarlak enstriimanin altinda ayrica saatlik yakit tliketimi i¢in sanzuman vites degistirme
programi igin bir anahtar bulunmaktadir. Isletme sekli 'ECO’ da vites degisimleri program
boliimii "Karekteristik” de belirtilmis oldugu gibi yapilmaktadir. Bu anahtara basildiginda buton
resim yazist ‘SPORT’ olarak degismektedir. Bu isletme seklinde vites yiikseltilmesi motorun
en yiksek giiciinii verdigi anda yapilmaktadir. Bu motor devri noktast 5500 1/min de

bulunmaktadir. (bkz. motor karekteristigi).

Takometre anlik ara¢ hizin1 gostermektedir. Takometre gostergesinin igerisinde ayrica anlik

degistirilen vites konumu ve geride birakilan yol mesafesi gosterilmektedir.

Takometrenin sag tarafinda ayrica iki sayisal deger gostergesi bulunmaktadir. Ustteki gosterge
0 - 100 km/h hizlanma zamanini gostermektedir. Onun altinda bulunan gosterge ise, bu
hizlanma islemi igin tiiketilen yakit miktarin1 gostermektedir. Her iki gdstergeden birisine
'tiklanarakDurch' ara¢ yine animasyon gosteriminde baslangi¢ konumuna getirile bilmektedir

(6rnegin sanzuman ayarinin hizlanma davranigina olan etkisini incelemek i¢in).

Bu iki sayisal deger gostergesi altinda tempomat butonu bulunmaktadir. Bu buton belirli bir
stirlis hizinda basildiginda, tempomat ayarlayici hizi sabit tutmaya ¢alismaktadir. Butona tekrar

basildiginda tempomat devreden ¢ikmaktadir.

"Gaz pedal1” siirgiisii ile motor devri (yada arzu edilen motor ddonme momenti)

ayaranabilmektedir.

Sagda/asagida torpido iizerinde kontak salteri/anahtar1 bulunmaktadir. Fare ile iizerine
tiklanarak motor ¢alistirila bilmektedir. Motor sadece otomatik sanzimanin vites kolu park

konumunda [P] bulundugunda ¢alistirila bilmektedir!

Satir yazicisinin altinda goriilen tus takimi sadece program simiilasyon konumunda
calistirlldiginda goriilmektedir. Bunun anlami ise, bir sanziman bagli degilken, bu durumda her
bir siirlis kademesinin se¢imi vites kolu iizerinden degil de tus takiminin {izerine fare ile

tiklanarak yapilmaktadir.

Program ¢alisma sekli (bagli olmayan sanzuman ile) baslangic sayfasinda, menii noktasi

'Baslangi¢ sayfasi - Simiilasyon ¢alismasi' altindan ayarlanmaktadir.

Bir 'Test siirilisii' uygulamasi i¢in 6nce otomatik sanziman vites kolu [P] konumuna alinmalidir.
Kontak salteri/anahtar1 iizerine (¢ift) tiklayarak motor ¢alistirilir. Calistirma islemi basarili

oldugunda kontrol lambas1 yanmaktadir. Motor simdi rélantide ¢alismaktadir.



Araci1 hizlandirabilmek i¢in sanziman vites kolu ile siiriis kademesi [D] segilir ve ardinda gaz
pedal1 (siirgiiyii fare oku ile yukariya kaydiriniz) tetiklenmelidir. Hizlanma deneginde gaz

pedali maksimum konuma kadar tetiklenmelidir.

Satir kaydedici ve gosterge enstriimanlar1 iizerinden simdi siirlis simiilasyonunun isletme
durumu takip edilebilmektedir. Ara¢ 100 km/h hiza ulagtifinda hizlanma zamani ve bu sirada

tiikketilen yakit sayisal deger gostergesinden okunabilmektedir.

Gaz pedali konumunun siiriis esnasindaki varyasyonu ile sanzimanda vites degistirme
aksiyonlar1 (yiike bagh vites degistirme, motor devrine bagli vites degistirme, kickdown)

yapilabilmektedir.

Araci tekrar durdurmak ig¢in ya gaz pedali r6lanti pozisyonuna getirilmelidir (sanzuman tiim
kavrama kademelerini 1. vitese kadar degistiriyor) ya da vites kolu nétr konumuna
getirilmelidir (ara¢ bosta donerek durur). Biraz daha hizli bir sekilde durmak i¢in park konumu

da segilebilir ve kontak kapatilir (sadece gosterim modelinde miimkiindiir - aragta degil!).

Arag¢ parametreleri (ara¢ kitlesi ve Cw-degeri) menii noktasi 'Dinamik vites degistirme

davranisi) altindan degistirilebilmektedir.

Boylece arag degerlerine (hizlanma, yakit tiiketimine) olan, ara¢ agirliginin ve riizgar direncinin

etkisi goriilmektedir.
4.2) Gii¢c Akis1 Aktarma

Bu menti altinda sanzimanin her bir vites kademesinin degistirilebildigi bir ekran sayfasi
cagirilmaktadir. Arka aksa stabil bir tahrik uygulamak i¢in torsen diferansiyeli bloke
edilmistir. Boylece bu aktarma sanzimanin tim tahrigine dagitilmaktadir. Sanziman aktarma

tablosuna gore burada her vites kademesinde %10 luk bir fark olugsmaktadir.

Sanzimandaki gii¢ akis1 bir sanziman diyagraminda gosterilmektedir ve aktarm oranlar1 da
hesaplanmaktadir. Bu ekran sayfasinda da motor sadece siiriis kademesi (P) pozisyonunda

gergeklesir.
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4.3) Motor Karakteristigi

Sanziman tasarimi motorun karakteristigine bagli oldugundan dolayi, onun giiciiniin tahrik
aksina iletilmesi gerektiginden, siiriis simiilasyonu icin belirli bir motor karakteristigi ¢ikis
noktas1 hesaplamasi olarak kullanilmalidir. Simiilasyon i¢in kullanilan motor karakteristigi bu

sayfada (Program sayfasi 'Motor karakteristigi' ekran kopyasi i¢erisinde bulunmaktadir.
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Bir otomatik sanzimanin vites degistirme karakteristigi tam olarak ilgili motora uyumlu
olmalidir, onun giiciinii en uygun sekilde tahrik tekerlerine iletmelidir. Vites degistirme
noktalar1 (list- ve alt vitese gegiste) ilgili motorun donme momenti gidisatina uyumlu
olmalidirlar. Yakit tasarruflu bir motor isletmesi i¢in, motorun miimkiin oldugunca spesifik
yakit tiiketimi diisiik olan bir motor devri araliginda bulunmasi gerekmektedir. Fakat hizli ivme
islemlerini (daha yiiksek motor devrinde yliksek performans ve daha fazla yakit tiiketimi)
miimkiin kilmak i¢in sanzimanin vites degistirme noktalart motorun yiik durumuna gore

uyarlanmasi gerekmektedir.

Diisiik motor yiikiinde diisiik devirlerde vites yiikseltilmektedir. Yiiksek motor yiikiinde daha
yiiksek devirlerde vites yiikseltilmektedir. Aynisi vites diigiiriirken de gegerlidir.

Bu ekran sayfasinda motorun motor karakteristigi goriintiilene bilmektedir, bu da sanziman

simiilasyonuna dayanmaktadir.

Test prosediirii igin énce motorun ¢alistirilmasi gerekmektedir. iki siirgii ile gaz kelebegi

pozisyonu (GAZ) ve performans freninin fren etkisi (FREN) ayarlana bilmektedir.

Bir tam yiikk karakteristigi elde etmek i¢in, gaz kelebeginin tamamen agik olmasi

gerekmektedir!

Birinci 6l¢lim noktasi i¢cin miimkiin oldugunca en diisilk fren momentinin ayarlanmasi
gerekmektedir ve ilk 6l¢ctim degerleri ‘Kaydet” tusuna tiklayarak kayit altina alinmalidir. Fren
momenti simdi kiiciik adimlar ile yiikseltilmelidir ve goriilen degerler kaydedilmelidir. Fren
ayarinin maksimum konumuna ulasildiginda, karakteristik "Goster” tusuna tiklanarak cizicide

goriintiilene bilmektedir.

Sanziman simiilasyonu i¢in kullanilan [K] tusu ile karakteristik dogrudan goriintiilenmektedir.
[S] tusuna basilarak sanzimanin iist- ve alt vites degistirme noktalar1 ayarlanabilmektedir.

Degerler sadece sayfa terk edilirken ayar ¢izgileri gortintiileniyor ise kaydedilmektedirler.

Yike baglhh vites degistirme noktalarmin dagilimlarinin etkisi de aym sekilde
ayarlanabilmektedir. Gosterilen yiizde deger miimkiin olan maksimum vites degistirme

noktasinin yer degisimine baglidir.



5) DENEYLER

1. Sanziman-vites degistirme deneyi

2. Gii¢ akis1 aktarma

3. Motor karakteristigi

6) RAPOR SUNUMU

Rapor formati

1) Kapak Sayfasi

2) Deney sonrasinda verilen egrilerin yorumlanmasi.

3) Araglar neden vites kutusuna ihtiya¢ duyarlar? Asagidaki grafigi kullanarak agiklayiniz.

Tractive effort F -

A

Traction available
Fz a in second gear

Tractional resistance line
Traction required F, g for
0% gradient

“Moving-off range

Velocity v



