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MODERN TRAKTORLERDE HIDROLIK SISTEM

Omer SAHINKAYA

1. GIRIS

Modern Traktorlin tarladaki gorevini yerine getirebilmek igin yaptigi hareketlerin, yani bu hareketleri
olusturan hidrolik silindirlerin stroklarinin kontroli bugiine kadar iki sekilde gelismistir. Bunlardan
birincisi hidromekanik; ikincisi ise elektrohidrolik kontrol seklidir. Hidromekanik kontrol teknolojisinin
yerini, yeni ve modern teknoloji olarak kabul edilen elektrohidrolik teknolojisi almigtir. Degisik motor
giclt siniflandirmalarinda bulunan traktérlerde kullanilabilen elektrohidrolik kontrol seklinden su
glrevleri yerine getirmesi beklenir:

o Kuyruk mekanizmasinin istenen yukseklikte sabit olarak tutulmasi.
o Aks yukunidn arttirilarak arka tekerleklerin bosa dénmesinin engellenmesi.
e Traktor gucunln en iyi sekilde degerlendirilmesi.

Ozellikle motor giicli yiiksek ve kapall kabinli traktdrlerin sayilarinda gériilen artig, elektronik kuvvet
Olgumlerine verilmesi gereken 6nemi ve elektronik sinyallerin iletiimesindeki hassasiyeti arttirmigtir.
Dolayisi ile elekthidrolik kontrol seklinin, hidromekanik kontrol sekline nazaran sundugu buyuk
avantajlar 6n plana gikmistir.

2. DIGITAL STROK KONTROLUNU OLUSTURAN PARGALAR
2.1. Oransal Servo Valf (Sekil 2)

Elektrohidrolik strok kontrolliin ana pargasini oransal servo valf olusturmaktadir. (Bakiniz: Sekil 1, 2
nolu parga). Bu valf sayesinde elektronik sinyaller ile hidrolik yagin akis 6zellikleri kontrol edilir. Yapi
tarzi olarak bu valf G¢ boélimden olusmaktadir. 1. bélimde hareket istenmeyen zamanlarda yagin
serbest akisini saglayan ve hareket istenen zamanlarda ise kaldirma ydniunde yiku konpanze ederek
dengeyi saglayan 3 yollu akis valf ayari iglevine sahip bir basing terazisi vardir. Esas kontrol islevini
yapan 2. boélimde, yaylara karsl ¢alisan ve oransal bobinler tarafindan hareketi ¢ok hassas olarak
kontrol edilen valf slirgi cekirdigi vardir. Oransal bobinler vasiytasi ile yagin egegmek mecburiyetinde
oldugu kesit alani kontrol edilerek, yukari veya asagiya yapilacak strok hareketleri degisik hizlarda
kontrol edilir. 3. bélimde ise supabi, asagi hareketlerde 2 yollu akis ayar valfi islevine sahip bir basing
terazisi gibi calisan, hidrolik kumandali bir gek valf mevcuttur. Bu cekvalfi agmak i¢in gerekli olan yag
basinci ise, 1. bélumdeki basing terazsinden gonderilir.

2.2. Digital Elektronik Kumanda Kutusu (Sekil 3)
Cok az yer kaplayacak sekilde yapilmis olan ve sistemin beynini olusturan elektronik kumanda kutusu,
nemli dis hava satlarina ve elektromekanik ortamlara dayanikli bir gévde icerisinde muhafazal olarak

imal edilmistir. (Bakiniz: $ekil 1, 11 no’lu parga).

Traktdr icerisinde bulunan tim giris ve ¢ikis sinyallerinin girdigi elektronik kumanda kutusu mikrochips
teknigi ile yapilmis olup, programlanabilme 6zelligine sahiptir. Sabit hareket programlari 32 Kilobyte’lik
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bir EEPROM’da hafizaya kaydedilir ve silinebilen kayitla icin ise 8 Kilobyte’lik bir EPROM vardir. Bu
EPROM sayesinde o traktor tipine 6zel istenen kayitlari imalat esnasinda yapmak muimkinddr.
Kumanda kutusunun diger bir 6zelligi ise genel sistem kontrollerinde, test amacl sinyaller
verebilmesidir.

2.3. Kuvvet Sensoru (Sekil 4)

traktoriin kuyruk mekanizmasina gelen kuvveti 6lgen bu sensdr, mekanizmanin alt eklem noktasinin
merkezine yerlestirilebilen bir pim seklinde yapilmistir ve bu noktada normal olarak kullanilan mekanik
pim yerine kullanilir. Cunku disg etkenlerden gelen tim kuvvetler, bu noktada olusan kesme kuvveti
komponentini etkilemektedir. Olgme islemi, ferromanyetik malzemeler igerisinde kesme kuvvetinin
olusturdugu kesme gerilimlerinin megneto-elastik efekt denilen bir prensip ile tesbit edilmesi seklinde
gergeklesir. (Bakiniz: Sekil 1, 6 no’lu parga).

2.4. Pozisyon Sensori (Sekil 5)

Traktorlerin  kuyruk mekanizmasindaki kollarin, kaldirma noktasinin yuksekligine gore, eklem
noktalarinda donme hareketi yaparak olusturduklari agi, pozisyon sensoériiniin oval bir parga tzerinde
hareket etmesi ile induktif olarak tesbit edilerek elektronik sinyal haline getirilir. (Bakiniz: Sekil 1, 9
no’lu parga).

2.5. Basing Sensorii (Sekil 6)

Bu sensor, 6lgme elemani olarak kullanilan gelik bir membran Gzerine termik olarak yerlestiriimis metal
band filminin basinci etkisi ile uzunlugunu degistirmesi neticesinde degisen direnci, elektronik olarak
Olger. (Sekil 1, 3 no’lu parga). Burada kullanilan ¢elik membran, sensériin sadlam, hassas, uzun
émurli ve kiglk olmasini saglamaktadir. Olgim degerinin kullaniimaya uygun bir sinyal haline
getirilebilmesi icin gerekli elektronik devre ise gévde icerisine yerlestiriimistir.

2.6. Hiz ve devir Olgiim Sensérii (Sekil 7)

Traktdr tekerlerinin bosa donmesini (patinaj) 6énlemek igin iki sinyale ihtiya¢c vardir. Bunlardan bir
tanesi, traktorin gercek ilerleme hizi, digeri ise olmasi gereken teorik ilerleme hizi. Gergek ilerleme
hizini dlgmek igin, Doppler Efekti prensibi ile ¢alisan bir radar sensdéru kullanilir. (Bakiniz: Sekil 1, 4
no’lu parga). Bu radar sensoéru, gercek ilerleme hizina orantili olarak bagl ve belli bir frekansda sinyal
uretir. Sinyal frekansi, ilerlenen her bir metre icin 130 adet olarak standartlastinimistir. Teorik ilerleme
hizini1 6lgmek icin ise, sanzuman dislilerinin devrini dlgen indiktif devir 6lgme sensort kullaniimistir.

2.7. Kumanda Paneli (Sekil 8)

Kumanda paneli, kabin igerisine monte edilecek sekilde disuniimustir. Bu sebeple panel kismi
traktor imalatgisi tarafindan yapilmalidir. Genel olarak su fonksiyonlari yerine getirecek sekildedir:

indir-Kaldir salteri.
Potansiometre.

Kuvvet Kontroll Segimi
is Segimi Salteri
indirme Hizi Ayari
LED-Patinaj Gostergesi
LED-Ariza Gdstergesi
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Fonksiyonlarin sayisina ve traktoér imalatgisinin istegine bagh olarak, mesela patinaj kontrolu, basing
kontrolu veya amortisér kontrolu gibi fonksiyonlar igin panel (zerine kontrol elemanlari veya
gOstergeler ilave edilebilir. (Bakiniz: Sekil, 10 no’lu parga). Ayrica indirme ve kaldirma isleri igin
traktoriin arka tarafina butonlar konarak manuel kumanda verilmesi de mimkundur.

3. FONKSIYONLAR (Sekil 9)
3.1. Pozisyon Ayari

Pozisyon ayari, traktor ile takilacak tarim aleti arasinda yukseklik ayarinin yapilmasina ve bu sekilde
traktorin sabit yikseklikde ilerlemesine olanak saglar. Kontrol paneli (Pos: 1) Uzeirindeki 1.2.no’lu
potansiometreden istenen yukseklik ayarlanir. Pozisyon sensérli (Pos: 3) Uzerinden traktorin
ilerlemesi esnasinda degisme egilimi gosteren gergek ylkseklik elektronik olarak algilanir. istenen
yukseklik ile ve gerceklesen yikseklik arasindaki fark, elektronik kumanda kutusu (Pos:2) igerisinde
karsilatirilarak, aradaki farkin yonine ve buyukligine gore bir sinyal oransal servo valfe (Pos: 5)
gonderilir. 1.1. no’lu indir-kaldir salteri ile, is bitiminde veya ise baglandigi zaman kuyruk pozisyondan
cikilir. Ayrica 1.5. no’lu salter Gizerinden de inig hizinin ayarlanmasi mimkuanddr.

3.2. Cekme Kuvveti Ayari

Cekme Kuvveti ayari bicme ve balyalama islerinde kullanilir ve mekanizmanin alt kolunun eklemlerinin
icinde pim olarak monte edilmis olan iki kuvvet sensérinin (Pos: 4), cekme ve itme kuvvetlerini
algilamasi ile ayarlanir. Bigme islemi icin istenen ylUkseklik 1.2.no’'lu potansiometre (zerinden
ayarlanir. 1.3. no’lu salter Uzerinden pozisyon ayari yerine kuvvet ayari secimi yapilirsa istenen kuvvet
ayari devreye girmis olur.

Poisyon ve ¢cekme kuvveti ayarlarini karisik olarak sa yapmak mimkindir. Bu durum, traktériin ¢ok
engebeli bir arazide ilerlemesi s6z konusu oldugu zaman, arazideki tepeciklerden dolayi olusacak
blylk yikseklik farklarinin azaltirmasi amaci ile kullanilir.

3.3. Patinaj Kontrolii

Bir traktérin tim ¢gekme kuvvetini en iyi sekilde kullanabilmesi igin, tahrik tekerlerinin tarlada sirtiinme
katsayisinin yiksek olmasi kaginiimazdir. Degder olarak %25-30 gibi degerlerin Uzerine ¢ikilmasi
halinde, kayma ile ilgili sorunlar yasanir. Patinaji kontrol altinda tutabilmek igin, radar sensori (Pos: 6)
vasitasi ile traktorin ilerleme hizi otomatik olarak Olgulir ve devir 6lgme sensériinden (Pos: 7) gelen
deger ile karsilastirilir. Patinajin baglamasi elektronik kumanda kutusunda, aynen ¢cekme kuvvetine
ulasiimasi gibi bir durum olarak algilanir ve kuyruk mekanizmasi yukariya dogru kaldirilir. Yani
traktoriin kaygan zemine gelmesi ile, trakiére bagli olan tarim aletinin topraga girdigi derinlik
azaltilarak ¢cekme kuvveti azalir. Burada her nekadar topragin islenmesinde bir derinlik kaybi s6z
konusu ise de, traktérin oldugu yerde kalmasinin engellenerek, islenebilecek en fazla derinlikde
toprak altina girmenin bagka bir yolu daha yoktur. Patinaj kontrolii 1.4.n0’lu is segimi salteri izerinden

yapllir.

3.4. Basing¢ Kontrolu

Traktore takilacak tarim aletinin topraga uyguladigi baski, basing senséri (Pos: 1) vasitasi ile
algilanarak, elektronik kumanda kutusuna gerceklesen deger olarak gonderilir. Sekil 10’da gosterilen
islemde agirigin 3 etkisi bir taraftan tekerlek 2 vasitasi ile karsilanirken, diger taraftan basing sensoru
1 tarafindan algilanmaktadir. Kuyruk mekanizmasinin otomatik olarak kontrollli bir sekilde ve devamli
olarak asagi ve yukari hareket ettirilerek basing kontroli saglanmis olur.
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3.5. Yaylanmanin Soniimlenmesi

traktorler yollarda veya caddelerde suratle ilelerken, kuyruk mekanizmalarinda tasidiklari tarim
mekinalarinin agirligindan dolayi, yaylanmaya egilim gosterirler. ($ekil 11). Bu yaylanmay: aktif bir
sekilde dnlemek ve traktdriin daha hizli seyretmesini saglamak igin, elektronik hidrolik sistem kullanilir.
Yaylanma veya teknik deyimi ile titresimden dolayi olugan dinamik kuvvetler, kuvvet senséri vasitasi
ile elektronik sinyaller sekline donusturdlir. Bu sinyaller devamli ve otomatik olarak kuyruk
mekanizmasini yukari,asagi hareket ettirerek titresimden dodan yaylanmayi bliylk oranda engellerler.

3.6. Extern Kontrol

Bu kontrol sekli, kuyruk mekanizmasina, sabit bir ylkseklikte kalmasi gereken tarim aletlerinin
baglanmasi istendigi zaman kullanilir. Sekil 12°de pancar toplamak igin kullanilan bir tarim aleti 6rnek
olarak alinmistir. Burada pancar toplama makinasinin igine gbévde ile toprak ylzeyi arasindaki
mesafeyi algilayabilen indiktif bir pozisyon sensértu (2) yerlestirilmisti. Bu sensor aracihidi ile
elektronik sistemle baglanti kurulur ve pancarlarin hep ayni derinlikten toplanmasi saglanmmis olur.
Cunku bu sekilde doner bigaklarin topraga dalis derinlikleri gok hassas bir sekilde ayarlanir. Bu kontrol
sekli, sensorin traktordeki fise (1) takilmasi ile otomatik olarak devreye girer.

3.7. On-Arka Segimi

Glnudmuizde traktorlerin énden bir kaldirma koluna sahip olmalari istenmektedir. (Sekil 13). Bu
fonksiyon ic¢in bir pozisyon sensdru (1) gereklidir. Bu fonksiyon icin ayri bir elektronik devre ilave
edilmesi, eger traktérin 6n kaldirma mekanizmasi, arka mekanizma ile ayni anda galisacak ise,
yapilir. Eger ayni anda c¢alisma istenmiyor ise, arka kaldirmanin devresi 6n igin de kullanilabilir. Bu
durumda, kumandanin arkadan 6ne aktarilmasi igin bir salter ilavesi sarttir.

3.8. Ariza Testi

Arizadan dolayi meydana gelen zaman kayiplarini ve tamirhanelerde olusan masraflari en az diizeyde
tutabilmek igin digital elektronigin sundugu hizl ariza testi imkanlarindan faydaniimaktadir.
Elektrohidrolik sisteme bagl olan tim giris ve ¢ikiglar tGzerinden gelen bilgilerden alinabilecek ariza
halleri sistem tarafindan algilanir. Arizalarin hepsi listelerde kodlanmistir. Ve slriiclye veya tamirciye
bir diod lamba araciligi ile yanma-sénme kodu seklinde kendisini belli ederler. Bu, ariza tesbiti igin
maliyet ydnuinden en uygun yoldur. Ayrica, 7 haneli bir gdsterge Uzerinden ariza kodlarini géstermek
icin bir ilave yapmak da mimkindar.
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Bu sekil BOSCH firmasina ait olup Bosch San. ve Tic. A.$.’den izin alinmadan kullanilamaz.
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Sekil 2. Oransal servo valf
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Sekil 3. Digital elektronik kutusu semasi
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Sekil 5. Pozisyon sensori
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Sekil 9. Fonksiyonlar
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Sekil 10. Basing kontrol(

alinmadan kullanilamaz.

Tic. A.$.’den izin

ait olup Bosch San. ve

Bu sekil BOSCH firmasina



—EIED—

I. ULUSAL HIDROLIK PNOMATIK KONGRESI VE SERGISI

144

Sekil 11. Yaylanmanin sénimlendirilmesi

Bu sekil BOSCH firmasina ait olup Bosch San. ve Tic. A.$.’den izin alinmadan kullanilamaz.
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