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YÜKTEN BAGIMSIZ – DEBI PAYLASIMLI KONTROL 
VALFLERI 

 
 
Pars KAPLANGI 
 
 
 
 
 
ÖZET 
 
Bilindigi gibi insanlar güç isteyen ve / veya tehlikeli islerde önceleri hayvanlari kullanmaya basladilar, 
sonralarida makinalari. Geçen yillar içinde insanlar, dogalari geregi makinalarin islevlerinde, kontrol 
kabiliyetlerinde hayli mesafeler kaydettiler. Bu gelisimi çevremizdeki çesitli araçlardan, makinalardan 
gözlemleyebilecegimiz gibi, mobil makinalar diye adlandirdigimiz, mesela kazicilar, yükleyiciler, kazici 
yükleyiciler, sondaj makinalari gibi çesitli is makinalarinda da rahatça gözlemleyebiliriz. Tüm bu is 
makinalarin ortak yani hidrolik tahrik ve kontrol sistemleriyle donatilmis olmalari. Hidrolik tahrik ve 
kontrol sistemlerindeki gelismeler olmasaydi, günümüzde gerçeklestirilen kapasitelere, kontrol 
kolayligi ve hassasiyetlere ve verimlilik artislarina ulasamazdik. 
 
Burada konumuz olan hidrolik kontrol sistemlerindeki gelismeleri gözlemek üzere geçmisten 
günümüze dogru bir gezinti yapalim. 
 
Hidrolik kontrol teknolojisinin baslangicinda, önce aç–kapa seklinde çalisan sistemler kullanildi. Son 
kullanicinin hizi, açilan pasajin çapi ile belirleniyordu. Hassas kontrol olanagi ya hiç yoktu yada çok 
zorlukla kismen gerçeklestirilebiliyordu. 
 
Daha sonra, 6/3 yön valfi diye adlandirilan ilk mobil valfler gelistirildi. Bu sistem operatörlerin birkaç 
hareketi ayni anda kontrol edebilmelerini mümkün kildi. Ancak, bu sistemin bazi dezavantajlari vardi. 
Kisma prensibi ile çalistiklarindan güç kaybina sebebiyet veriyorlardi. Dahasi, kontrol karakteristikleri 
basinca bagimliydi ve ayni anda birden fazla kullanicinin çalismasi halinde birbirlerini etkiliyorlardi. 
 
Bunun üzerine LS prensibi ile çalisan mobil valfler gelistirildi. Bu sistemlerde yük basinci pompaya geri 
besleme bilgisi olarak verilip, pompanin talep kadar üretmesi saglandi. Valflerdeki sürgülerin girislerine 
yerlestirilen kompansatörler ile kontrol karakteristiklerinin basinca ve viskositeye bagimliligi önlendi, 
operatörlere rahat kontrol olanagi saglandi, güç kaybi olabildigince azaltildi. Ancak bu sisteminde bir 
dezavantaji oldugu ortaya çikti. Fazla kullanicinin ayni anda çalistirilmasi vede talep edilen debinin, 
üretilenden fazla olmasi halinde bu tür valfler 6 / 3 valfler gibi davranmaya basliyordu ve bu durumda 
kullanicilardan basinci yüksek olanin hareketi duruyordu.  
 
Karsilasilan bu dezavantaji ortadan kaldirmak için mobil yön denetim valflerinde bazi degisiklikler 
yapilarak LS tipi kontrol valflerinin özel bir sinifi diyebilecegimiz “yükten bagimsiz – debi paylasimli 
kontrol valfleri“ gelistirildi. 
 
Bu valflerin getirdigi avantajlari söyle siralayabiliriz: 
 
- Hareketlerin her debide ve basinçta korunmasi, 
- Her motor hizinda, beklenen hareketler, 
- Tüm motor hizlarinda etkin çalisabilme, hassas kontrol, 
- Degisken debili pompalarla birlikte kullanilmasi halinde %30 lara ulasabilen yakit tasarrufu, 
- Araci kontrol altinda tutabilmek için operatörlerin daha az çaba göstermesi ve dolayisiyla rahat kullanim, 
- Daha iyi kontrol ve tekrar hassasiyeti nedeniyle daha kisa çevrim sürelerine ulasilmasi, 
- Operatör kabiliyetine, motor hizina ve yüke bagimli olmadan tüm hareketlerin gerçeklestirilebilmesi, 
- Gürültü sinirlamasi olan yerlerde kullanilabilirlik. 
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GIRIS 
 
Bilindigi gibi insanlar güç isteyen ve / veya tehlikeli islerde önceleri hayvanlari kullanmaya basladilar, 
sonralarida makinalari. Geçen yillar içinde insanlar, dogalari geregi makinalarin islevlerinde, kontrol 
kabiliyetlerinde hayli mesafeler kaydettiler. Sadece son 100 senede araç performanslarinda, 
kullanimlarinda ve verimliliklerinde kaydedilen ilerlemeler bile inanilmaz gelmektedir. Bu gelisimi mobil 
makinalar diye adlandirdigimiz; mesela kazicilar, yükleyiciler, kazici yükleyiciler, sondaj makinalari,  
zirai traktörler, biçerdöverler, süpürge araçlari, vb. gibi çesitli makinalarinda rahatça gözlemleyebiliriz. 
 
Tüm bu makinalarin tek bir ortak yani var: Hidrolik ve tahrik ve kontrol teknolojisi olmasaydi, 
verimlilikteki, üretim kabiliyetindeki ve kullanim rahatligindaki artis gerçeklestirilemezdi. 
 
Mobil hidrolik 20. yüzyilin ikinci yarisindan baslayarak gereken önemi kazanmistir. Önceleri, gerek 
duyulan kuvvetler, tahrik eden makinadan, tahrik edilen makinaya mekanik yöntemlerle iletilmekteydi. 
Süphesiz o zamanin makinalarida tasarlandiklari görevleri yerine getirmislerdi ama sürat, kapasite, 
konfor, kullanim kolayligi, esneklik gibi konularda zamanimizin makinalari ile kiyaslanamazlar. 
 

 
 

Resim 1. 
 
Farkettiginiz gibi resimlerdeki araçlar birbirlerine çok benzemektedirler. Ancak dikkatlice bakilinca 
günümüz mühendisliginin onlari nasil gelistirdigini, yüksek teknoloji makinalarina dönüstürdügünü 
farkedebilirsiniz.  
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Resim 2. 
 
Peki tüm bu gelismelerin arkasinda neler var? Nasil gerçeklestirilebildiler? 
Tüm bunlari asagiya siraladigimiz birkaç faktöre adayabiliriz: 
 

• Malzeme özellikleri ve üretim islemlerindeki gelismeler, 
• Çesitli kompüter programlari ve simulasyon teknikleri sayesinde komponent ölçülerinin en 

uygun ölçülere ulastirilmasi, 
• Hidrolik ve elektrik güçlerinin, sinyallerinin iletimi ve kontrolunda saglanan gelismeler.  

 
Elektronikte oldugu gibi, hidrolik sistemlerde çesitli merhalelerden geçip su anda ulastigi noktaya 
geldi. Günümüzün teknolojisi olan “Yükten Bagimsiz – Debi Paylasimli Kontrol Valfleri“ ni tanitmaya 
baslamadan önce, hangi adimlardan geçerek bu teknolojiye gelindigini ve konuyu daha iyi 
anlamamiza yardimci olacagi düsüncesiyle hidrolik kontrol teknolojisinin tarihine uzanalaim. 
 
 
 
HIDROLIK KONTROL TEKNOLOJISI  
 
Hidrolik kontrol teknolojisinin baslangicinda, hareketler çogunlukla siyah–beyaz (yada  aç–kapa) idi. 
Buda son kullanicinin (mesela bir silindir veya bir motor) hizinin, kontrol valfinin kesit alani ve hidrolik 
akiskanin viskositesi tarafinca belirlendigini belirtir.  
 
Hizin hassas bir sekilde kontrolu ancak büyük gayretler sarfederek gerçeklestirilebiliyordu. 
 
Daha sonra, 6 / 3 yön prensibiyle çalisan ilk mobil valfler ile önemli bir gelisme saglandi. Bu sayede 
operatörlerin birkaç hareketi ayni anda ve oransal bir sekilde gerçeklestirilmesi mümkün oldu. 
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Sekil 1. 6/3 yön kontrol valfi (açik merkez) 
 

 
 

Sekil 2.  6/3 yön kontrol valf kesidi (M1 modeli) 
 
Sürgünün nötral konumunda; yag, hemen hemen sifir basinçta, P portundan blok içindeki pasajlardan 
geçerek T portuna akar ( nötral sirkulasyon ). Pompa ve kullanici portlari A ve B arasinda herhangi bir 
baglanti yoktur. Sürgü, bir kol ile veya a1 veya b1 portlarindan verilecek pilot basinci yardimiyla 
hidrolik olarak veya bir kol yardimiyla mekanik bir sekilde hareket ettirilebilir. 
 
Sürgünün kontroluna ve yönüne göre, sürgü üzerindeki kontrol esikleri P den T ye olan baglantiyi 
yavasça kapatir. Yagin geçebilecegi kesit alani, sürgü ilerletildikçe azalir. Geçis kesidindeki bu azalma 
akis direncinde artisa ve de dolayisiyla basincin artmasina sebeb olur. P den T ye olan geçis teki 
kesid alani azaltilirken, ayni anda P den A ya veya P den B ye baglanti açilmaya baslar. Dolayisiyla 
yag seçilen kullanici portlarindan birine akmaya baslar. Son kullanicinin deplasmani ile basincin 
çarpimindan olusan kuvvetin, son kullaniciya gelen kuvveti geçtigi an, son kullanici hareket etmeye 
baslar. P den A ya olan geçidin kesit alani, dogrudan debiyi vede dolayisiyla son kullanicinin hizini 
belirler. Basinç emniyet valfleri sistemdeki basinci sinirlar. P pasajindaki çek valf ise yeterli basinç 
olusuncaya kadarki süre zarfinda yükün asagiya kaçmasini önler. 
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Yukarda anlatilan çalisma prensibi ayni anda birkaç sürgüyede uygulanabilir. Hidrolik pompa tarafinca 
saglanan debiye bagimli olarak, istenen tüm fonksiyonlar oransal bir sekilde, paralel olarak 
gerçeklestirilebilir. 
 
6 / 3 yön kontrol prensibi veya diger bir deyimle “kisma kontrolu“ yapisal olarak basit, çalisma 
açisindan güvenilir ve hesaplidirlar. Bu tür sistemler sabit debili veya degisken debili pompalarla 
kullanilabilir. Bu sistemin dezavantajlarindan biri debinin kisilarak denetlenmesi yani herhangi bir 
anda, gerekmiyen debinin o andaki sistem basinci üzerinden tanka gönderilmesidir. Bu güç kaybina 
sebep olur. Diger bir dezavantaji ise bu tür valflerin kontrol karakteristiginin basinca bagli olmasidir. 
Dahasi, ayni anda birkaç hareketin gerçeklestirilmesi halinde, bu hareketler birbirini etkiliyebilmektedir.  
 
Tüm bu dezavantajlar yük basincindan etkilenmeyen yük algilamali sistemlerin gelistirilmesine ön 
ayak olmustur. 
 
 
 
 
YÜK ALGILAMALI KONTROL VALFLERI ( veya LS tipi valfler, sistemler )  
 
Yük algilamali sistemine uygun yön kontrol valflerinde de son kullanicinin hizi kontrol blogundaki 
sürgünün konumu tarafinca belirlenir ( yani yag geçis kesit alani ).  Açikligin büyük olmasi yani kesidin 
büyümesi yüksek hiz anlamina gelir. LS sistemin temel farkliligi debinin kontrol edilmesidir.  Pompa 
sadece talep edilen kadar üretir. Bu, hidrolik kontrol sistemindeki basincin pompaya hissettirilmesi ile 
gerçeklestirilir.  
 

 
 

Sekil 3. 
 
Bu sistemlerde kullanilan pompalar belirli bir basinç düsümünü koruyacak sekilde tasarlanmislardir. 
Sisteme saglanan debi daima yeterli olmaktadir. 
 
LS prensibine uygun tasarlanmis kontrol bloklari bazi ek özellikler ile donatilmislardir. Bunlardan en 
önemlisi süphesiz her sürgünün girisinde kullanilan, degisen yük kosullarinda yada diger bir deyimle 
degisen yük basinçlarinda dahi sabit bir debiyi garanti eden basinç kompansatörleridir. 
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Sekil 4.  LS tipi mobil yön control valfi örnegi, M4-M5 
 
Basinç kompansatörleri, degisen ölçüt olarak belirlenmis basinç düsümünü kullanir. Kompansatör 
sürgüsünün önündeki ve arkasindaki basinç algilanir ve sürgü hareketi buna göre belirlenir.  
 
Bu tür LS kontrol valfleri gayet hassas ve güvenli bir çalisma sunar. Operatör kontrol 
karakteristiklerinin her zaman ayni oldugundan emindir. Kontrol valfi araciligiyla makinaya verilen 
komutlarin her zaman ayni sekilde ve oransal olarak aktarildigindan emin olabilir. Farkli basinçlardan 
ve viskositelerden etkilenme bir hayli önlenmistir. 
 
Bununla beraber, bu sistemlerin kabiliyeti ayni anda birkaç kullanicinin çalistirilip son kullanicilarin 
pompanin ürettiginden fazlasini talep etmesi halinde kisitlanmaktadir. Böylesi durumlarda basinç 
kontrolu için gerekli olan basinç farki olusturulamamaktadir. Son kullanicilardan yüksek basinçli olana 
yeterli veyhutda hiç yag gönderilemez. Bu durumdada söz konusu kullanici hareketini durdurur. 
 
 
 
 
YÜKTEN BAGIMSIZ – DEBI PAYLASIMLI KONTROL VALFLERI ( LUDV ) 
 
Kontrol valflerindeki bu son sistem çesitli kisaltma ve isimler ile anilmaktadir. Mesela Alman 
literatüründe “ Lastdruck – Unabhaengige Durchfluss – Verteilung “ un bas harflerinden olusan LUDV 
kullanilmaktadir. Bunun disinda bazi Ingilizce yayinlarda “ Flow Sharing “ de kullanilmaktadir. Bundan 
böyle bizde yazimizda bu kisaltmayi kullanacagiz. 
 
Bu sistem yukarda deginilen LS sistemlerinin çok özgün bir halidir. Yukarda bahsettigimiz, yetersiz 
beslenme durumundaki dezavantaji bertaraf etmek için; LUDV prensibi ile çalisan kontrol valfleri farkli 
bir sekilde tasarlanmislardir. Basinç kompansatörleri, LS tipi kontrol valflerindeki gibi pompa ile valf 
sürgüsü arasina degil, sürgü ile son kullanici arasina yerlestirilmistir.  
 
Kontrol valfi üzerindeki tüm basinç kompansatörleri bir pasaj ile birbirlerine irtibatlandirilmistir ve 
dolayisiylada hepsi esit basinç farki ile çalisir. Son kullanicilardan en yüksek basinçli olanin basinci 
tüm kompansatörlere uygulanir. Bu tip bir kontrol valfinde yetersiz besleme söz konusu oldugunda; 
yani, pompa debisi tüm son kullanicilari istenen hizlarda çalistirmaya yetmiyorsa, tüm son 
kullanicilarin hizlari talepleri ile orantili olacak sekilde azaltilir. Bu kontrol blogundaki tüm 
kompansatörler üzerindeki basinç farkinin azalmasindan kaynaklanir.  
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Sekil 5. LUDV tipi yön control valfi örnegi, M7-22 

 
Hiçbir son kullanici durmaz. Bu durumu asagidaki sematik gösterimde daha iyi görebiliriz. Asagidaki 
gibi, 2 son kullanicili bir valf düsünelim. Bunlardan birinin 80 L/dak, digerinin ise 50 L/dak debi talep 
ettigini varsayalim. Bu esnada pompanin da 100 L/dak debi ürettigini varsayalim. Bu durumda 
kullanicilar talepleri oraninda az yag alabileceklerdir, yani 80 isteyen 61,5 L/dak, 50 isteyen 38,5 L/dak 
debi alacaktir. Ancak hiçbir son kullanici hareketini durdurmayacaktir.  
 

 
Sekil 6. 

 
Simdi bu tip bir valfin isleyisini görelim. 
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NÖTRAL KONUM 
 

 
Sekil 7. 

 
(1) strok sinirlayici (2) sekonder basinç emniyet valfi, anti kavitasyonlu (3) yük tutma valfi (4) LUDV 
basinç kompansatörü (5) pilot basinci sönümleyicisi (6) kontrol sürgüsü (7) giris orifisi, P ?  A (8) giris  
orifisi P ?  B (9) çikis orifisi B ?  T (10) çikis orifisi A ?  T (11) pasaj Pc ?  A (12) pasaj Pc ?  B  
(13) kontrol sürgüsü basinç kompansatörü (14) baski yayi 
 
Kontrol sürgüsü nötral konumda iken (yani a ve b portlarinda basinç yok iken), pompa ile P’ pasaji 
baglantisi sürgü tarafinca bloke edilmistir. Yük tutma çek valfleri ve kompansatör kapali durumdadir. 
Bu konumda, P’ pasajindaki ve yük tutma çek valflerinin çikisindaki basinç sürgü toleransindan 
kaynaklanan araliktan tanka baglidir dolayisiyla tank basincindadir.  
 
Son kullanici portlari, sürgünün positif bindirmesi nedeniyle bloke edilmistir. Bu nedenle son kullanici 
iki yag kolonu vasitasiyla yerinde sabit tutulmaktadir. LUDV dilim kompansatörü, kontrol sürgüsünün  
esiklerindeki ölçücü çentiklerin (ya da orifislerin) çikisina yerlestirilmistir. Bu kompansatör kontrol 
sürgüsü (13) ve çok zayif baski yayindan (14) olusmaktadir. Bu konumda kompansatör, kararli bir 
sekilde durmaktadir. 
 
 
 
 
YÜKSEK YÜK BASINÇLI KULLANICI DILIM VEYA TEKLI ÇALISMA KONUMU 
 
Pilot kontrol aygiti (mesela bir hidrolik joy-stick) tarafinca saglanan pilot basinci, kontrol sürgüsünün 
oransal bir sekilde merkezleme yayina karsi hareket etmesini saglar. Yukardaki sekilde a portundaki 
pilot basinci, kontrol sürgüsünü saga yani B portu tarafinin sürgü kapagindaki merkezleme yayina 
karsi hareket ettirir. Kontrol sürgüsündeki giris orifisi (7) pompa portunu “ P’ “ pasajina baglar. Bu 
odaciktaki basinç, basinç kompansatörünün (13) açilmasini saglar ve böylelikle yük tutma çek 
valflerine (3) ulasir.  
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 LS sinyaline baglanti açik Basinç kompansatörü tamamen açik 

 
Sekil 8. 

 
A portundaki kullanici basinci “ Pc “, soldaki yük tutma çek valfini (3) sürgü üzerindeki (11) çentik 
üzerinden geçerek kapali tutar. “ P “ basinci, “ Pc “basincini geçinceye kadar çek valf kapali konumunu 
korur, daha sonra açilir. Pompa ile kullanici arasindaki baglanti olusmus ve hareket baslamistir. Son 
kullanicidan çikan yag B portundan, daha sonra sürgü üzerindeki çikis orifisinden (9) geçerek tanka 
gönderilir. Sekonder basinç emniyet valfleri (2), kullanici portundaki basinç bu valflerin ayar degerinin 
altinda kaldigi sürece kapali kalir. Kavitasyon olmasi durumunda, mesela distan gelen negatif 
kuvvetlerin etkimesi halinde, A kullanici portu pasajindaki anti kavitasyon çek valfli komple sekonder 
basinç emniyet valfinin ana popeti açilir ve valf gövdesindeki sarjli durumdaki tank pasajindan son 
kullanici beslenir. 
 
Tekil hareketler durumunda veya son kullanicinin yük basinci “ Pc “ nin sistemdeki en yüksek basinç 
olmasi durumunda, algilanan yük basinci (LS basinci) “ P’ “ pasajindan daha sonra basinç 
kompansatörü içindeki pasajdan pompanin kontrol organina ve ayni zamanda düsük yük basinçli 
diger dilimlerin basinç kompansatörlerine ulastirilir.  
 
LS sinyalinin yük tutma valflerinden önce “ P’ “ pasajindan alinmasi, istenen çalisma basincina 
ulasilincaya kadar son kullanici portunun kapali kalmasini teminat altina alir. Bu uygulama son 
kullanici pasajindan LS pasajina sizan yagdan dolayi son kullanicinin anlik kaçisini önler.  
 
Basinç kompansatörü tamamen açiktir ve “ P’ “ pasaji son kullanici pasaji “ Pc “ ye basinç düsümü 
olmaksizin baglidir.  
 
 
 
 
AYNI ANDA BIRDEN FAZLA HAREKET  
 
DOYMUS SISTEM DURUMU 
 
Sistemin doymus durumda çalismasi demek, talep edilen debilerin toplaminin pompa tarafinca 
saglanan debiden az veya esit olmasi demektir. 
 
S?Q kullanici ≤? Maksimum Q pompa (güç kontrol bölgesi içinde) 
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Ölçücü orifislerdeki (sürgü üzerindeki esiklerdeki çentikler veya daha dogrusu yagin geçtigi kesit 
alanindaki) basinç düsümü “ ?p ölçücü orifis “ kabaca pompanin kontrol organinda ayarlanmis olan basinç 
düsümüne “?p kontrol organi “ esittir. Bu iki deger aras indaki fark pompa ile ölçücü orifisler arasindaki 
hat kaybidir. 
 
 
DAHA YÜKSEK YÜK BASINÇLI BIR SON KULLANICI ILE AYNI ANDA ÇALISMA 
 

 
 LS sinyali kapali Basinç kompansatörü aktif 

 
Sekil 9. 

 
Bu duruma tipik bir örnek olarak bomun kaldirilmasi ve ayni anda kepçenin çalistirilmasini verebiliriz. 
Bom devresindeki daha yüksek olan yük basinci, kepçe dilimindeki basinç kompansatörünün orifis 
kesit alanini azaltir. Bu kontrol konumunda basinç kompansatörünün kontrol esigi “ P’ “ pasajindan,  
son kullanici portu “ Pc “ arasinda basinç düsümü olusturur. Kontrol sürgüsünün üzerindeki ölçücü 
orifisteki (7) basinç düsümü (?p) ayni kalir, ve böylelikle son kullanicinin hizi yük basincindan 
etkilenmez. 
 
 
DOYMAMIS SISTEM DE DURUM 
 
Açik olan ölçücü orifislerin kesit alanlari tarafinca talep edilen toplam debinin, pompanin maksimum 
debisini astigi durumu doymamis sistem olarak adlandiriyoruz. Degisken debili pompadaki kontrol 
organi artik, pompanin açisini arttirarak önceki sistem basincini koruyamaz. Pompa, karakteristik güç  
egrisine göre maksimum debisini gönderir ama pompa basinci azalir.  
 
S?Q kullanici  >? Maksimum Q pompa  
 
Sistem doymamis durumda oldugu zaman, en yüksek basinçli son kullanicinin basinç kompansatörü 
tamamen açiktir ve LS basinci = p’. Doymamislik arttikça, sistem basinci / pompa basinci ve 
dolayisiyla ?p ölçücü orifis ve tabiki debi doymamislik oraninda azalir.  
 
LUDV sistemlerde, ?p ölçücü orifis tüm son kullanicilar için daima esittir ama sabit bir deger degildir. 
Doymamislik oranina göre, ?p LS kontrol organi ile takriben 2 bar arasinda degisir. Bu bölgede, LUDV 
sistem debiyi oransal bir sekilde taksim eder. Bu nedenle de LUDV sistemlerde en yüksek basinçli son 
kullanici hiçbir zaman durmaz tabiki doymamislik durumunda bile. Çalismakta olan tüm son 
kullanicilarin hizlari açik olan yag geçisi kesit alanlari oraninda azalir.  
 



 
 

  
2003

 
III. ULUSAL HIDROLIK PNÖMATIK KONGRESI VE SERGISI 

 
51 

 

 
Sekil 10. Farkli yük basinçlarinda, basinç kompansatörlerinin çalismasi 

 
Sayet doymamis durum bölgesin birkaç hareket ayni anda yapilirken, son kullanicilardan birinin hizi 
azaltilirsa veya durdurulursa; yani, ait ölçücü orifis kapatilirsa, doymamislik derecesi azalir. Bu 
durumda halen kullanilmakta olan diger kullanicilarin “ ?p ölçücü orifis ” leri artar, böylelikle hareket 
hizlarida oransal bir sekilde artar. 
 
 
 
 
LUDV KONTROLLU VALFLERIN UYGULAMA ÖRNEKLERI 
 
Kazicilar 
 

 
 

Resim 3. LUDV kontrol valfi örnegi, M7-20 
 
LUDV sistemleri, yillaran beri kazicilarda kullanilmaktadir. Özellikle kazicilarda, birçok hareket ayni 
anda yapilmaktadir ve bir hareketin istem disi olarak durmasi istenmeyen bir durumdur. LUDV 
sistemlerinde, debi yetmezligi nedeniyle bir hareketin durmasi veya çok yavaslamasi söz konusu 
olmamaktadir, bunun yerine tüm hareketlerde belli bir oran mertebesinde oransal bir düsüs 
olmaktadir. Buda operatörlere büyük kullanim kolayligi getirmektedir. 
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Sekil 11. 
 
Yükleyiciler 
 

 
 

Sekil 12. 
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Kazici – Yükleyiciler 
 

 

 

Sekil 13. LUDV kontrol valfi örnegi, SX14 
 
 
 
 
SONUÇ 
 
Sonuç olarak, simdide LUDV kontrol valflerinin ( veya sisteminin ) bize sunduklarina bir göz atalim. Bu 
avantajlari asagidaki sekilde gruplayabiliriz. 
 
Araca getirdigi avantajlar: 
 
• Her debi ve yükde hareketi korumak, 
• Motorun her devrinde önceden kestirilebilen hareketler, 
• Motorun her devir sayisinda çalisabilme olanagi, 
• Motorun her devrinde hassas kontrol olanagi, 
• Operatör kompanzasyon görevi yapmayacagi için daha rahat bir çalisma veya kullanim, 

• Daha iyi kontrol sayesinde ayni büyüklükteki pompa ile daha hizli çalisma çevrimlerine 
ulasabilme. 
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Operatöre getirdigi avantajlar: 
 
• Mükemmel kontrol kabiliyeti. Boru döseme, kanal kazma gibi hassas isler için çok uygun olma 
• Tüm hareketlerin her zaman; yükten, motor devrinden ve operatör kabiliyetinden bagimsiz olarak  

yapilabilmesi, 

• Daha tabii çalisma; herhangi bir kolun çekilmesiyle hareket baslar, koldaki ayni mesafe daima son 
kullanicidaki ayni harekete karsilik gelir,  

• Operatör sistemi kontrol altinda tutmak için ilave çaba sarfetmeyeceginden daha konforlu 
çalisabilecektir.  

 
Araç sahibine getirdigi avantajlar: 
 
• Alisma / ögrenme zamanini kisaltarak, az tecrübeli bir operatörle bile hassas is çikararak, daha 

hassas bir isi daha az yorularak kolayca yaparak üretim kabiliyetini arttirmak, 
• Degisken debili pompa ile kullanildiginda %30 lara varabilen yakit tasarrufu, 

• Düsük motor devirlerinde dahi hala hassas kontrol edilebildiginden ve ayni anda birkaç hareketin 
yapilmasina olanak verdiginden, gürültü sinirlamasi olan hastane çevresi, sehir merkezi gibi 
bölgelerde veya sinirlamalari olan zaman dilimlerinde çalisabilme olanagi. 

 
Kiralik araç pazari durumunda sundugu avantajlar: 
 
• Çok iyi olmayan operatörlerin bile, bahsettigimiz özelliklerinden dolayi kisa zamanda araca 

alismasi, yani yeni bir operatör için daha az zaman kaybi veya profesyonel kullanim için 
kiralandiginda, daha kisa egitim zamani, 

• Hassas ve kontrol edilebilir bu tür makinalar çok çesitli islerde, o ise özel tasarlanmis araçlarla 
rekabet edebilir, 

• Az yakit sarfiyati bu tür araçlari çok cazip kilar. 
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