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KAZICI YUKLEYIiCI HIDROLIK SISTEMLERINE YONELIK
YENI GELISMELER

<

Pars KAPLANGI

OzZET

Kazici Yikleyici olarak adlandirilan makinalar (Back Hoe Loader) gesitli uygulamalarda kullanilabilen
cok amagli bir makinadir. Traktéru temel alan bu makinalar, kazicilarin ve yikleyicilerin fonksiyonlarini
birlegtirir. Tahmin edebileceginiz gibi saglam, kolay calistirilabilen, orta basin¢ seviyesinde hidrolik
sisteme sahip bir aractir.

Bu tir makinalarin gelismesi ile birlikte, bu makinalardan beklentiler de artmigtir. Artik giinimuzde,
verim ve kontrol edilebilirlik hayli 6nem kazanmistir. Bunlarla birlikte ergonomik galistinlabilirlik, yakit
tasarrufu, azaltilmis egsoz gazi kirliligi, disuk gurdlta kirliligi ve tabi ki tatmin edici bir glivenlik de
onem kazanmistir.

Bu hedefler ancak modern bir hidrolik sistem yardimiyla basarilabilir. Tabi bu arada devre
elemanlarinin birbiri ile uyumunun da saglanmasi gerekmektedir. Kazici yikleyici uygulamasina
yonelik olan, ylk algilamali, debi paylasimli sistem (literatlirdeki yaygin adlandirilislari ile LUDV yada
Flow Sharing) prensibine gore tasarlanan mobil kontrol valfleri, ¢esitli kontrol egrileri ile donatilabilen
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hidrolik joy-stickler, tehlike aninda deplasmanini diguren direksiyon Uniteleri ve dedisken deplasmanli,
yuk algilamali ve/veya gug¢ kontrollu pompalar, stabilizasyon modiilleri (literattirdeki adlandiriliglari ile
Smooth drive yada Stabilization modiile); fren valfi, hidrolik akl, aki sarj valfi ve c¢esitli uyari musirleri
gibi fren sistemleri elemanlarinda birgok olumlu gelismeler gergeklestirilerek daha verimli, daha
kullanisli ve uyumlu sistemlere ulasildi.

ABSTRACT

The backhoe loader is an all-round machine suitable for many different applications. Employing a
tractor as its base, it unites the functions of an excavator and a loader. Robust and easy to operate as
you would expect, its hydraulic system is rated for medium pressure.

As development of this machine type has advanced, so too have the requirements and demands
placed on it. Today, attention must be paid more than ever before to efficiency and controllability.
Besides, ergonomic operation, fuel economy, reduced exhaust and noise emmission are expected.

These targets can only be achieved with a modern hydraulic system. Of course while achieving this
goal we should take into care harmony between the components of the circuit. With the help of mobile
valves designed according to load sensing and flow sharing concept (LUDV), hydraulic joy-sticks with
many different control curves, steering units with displacement lowering ability in emergency situation,
variable displacement pumps with LS control and/or power control device, stabilization modules (or
smooth drive as named in some literature) and power brake valves, hydraulic accumulators,
accumulator charge valves and required pressure switches; we can reach more effective and more
user friendly systems.

GiRiS

Kazici YUlkleyici olarak adlandirilan makinalar (Back Hoe Loader) ¢esitli uygulamalarda kullanilabilen
¢ok amacli bir makinadir. Traktoérd temel alan bu makinalar, kazicilarin ve yukleyicilerin fonksiyonlarini
birlestirir. Tahmin edebileceginiz gibi saglam, kolay calistirilabilen, orta basing seviyesinde hidrolik
sisteme sahip bir aractir.

Bu tdr makinalarin gelismesi ile birlikte, bu makinalardan beklentilerde artmigtir. Artik giinimuzde,
verim ve kontrol edilebilirlik hayli 6nem kazanmistir. Bunlarla birlikte ergonomik c¢alistirilabilirlik, yakit
tasarrufu, azaltimis egsoz gazi kirliligi, disiuk guraltd kirliligi ve tabi ki tatmin edici bir emniyetli
calistirllabilirlik.

Bu hedefler ancak modern bir hidrolik sistem yardimiyla basarilabilir. Bu uygulamaya yoénelik olan,
LUDV prensibine goére tasarlanan mobil kontrol valfleri, uygun hidroik joy-stickler, direksiyon Uniteleri,
cesitli tip ¢cek valfler ve degisken deplasmanli pompalardan daha oOnceleri cgesitli seminerlerde
bahsetmistik. Ancak o zamandan bu yana s6z konusu UurlUnlerde birgcok olumlu gelismeler
gerceklestirilerek daha verimli, daha kullanigli sistemlere ulagildi.

GUG DENETIM TASARIMI

Bu tlr makinalarda, ¢ogu zaman Diesel motor tarafinca Uretilen gug; sistem pompasinin en biyulk
deplasmaninda ve en ylksek basincinda galismasina yeterli gelmemektedir. Uygun sistemle birlikte
kullanilan degisken deplasmanli pompalar kurulu glclin denetlenmesini, yada daha dogrusu idare
edilmesine olanak saglarlar. Istenen kontrol kalitesine gore, egik disk prensipli pistonlu pompalar;
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DFR, DFLR ve EP gibi gesitli kontrol tiplerinden biri ile kullanilabilir. Yeri gelmisken, yazimda sik¢a
kullanacadim bu kontrol tipi kisaltmalarini sizlere agiklamak istiyorum.

Sekil 1. Kazici Yukleyici

DFR: debi ve basing regllasyonu ya da diger bir deyisle yuk algilamali kontrol
DFLR: debi, basing ve glg regulasyonu
EP: direkt elektrikli deplasman kontrolu

GUGC KONTROLU VEYA MOMENT SINIRLAMA

Gu¢ kontrol organi ile donatiimamis bir pompayl degerlendirken, ister istemez pompanin
deplasmanini kése glcinli (en biylk deplasmanda ve en blylk basingtaki gug¢) gbéz 6ninde
bulundurarak segeriz. Kése gicl, Diesel tarafinca saglanabilen gligten bliylk olmamalidir.

Bu glcln agiimasi halinde Diesel motor bayilacaktir. Kurulu yada diger bir deyisle eldeki glcun etkin
bir sekilde kullanilamamasi makinanin performansini olumsuz yonde etkiler.

Glc kontrol organi, gekilen yada kullanilan momenti sinirlayarak; pompalarin kése glglerine
bakilmaksizin degerlendirilebilmesini saglar. Bu sayede disik basinglarda yiksek debiler, yiksek
basinglarda dislk debiler saglanabilir ve boylelikle Diesel motorun asiri yiklenmesinin, bayillmasinin
onlne gegilir. Bu 6zellik makinanin davranislarinda da bazi avantajlar saglar:

e Kose glcunin kaydirilabilmesinin sonucu olarak gictn daha iyi degerlendirilebilmesi
- yuksek yag debisi yardimiyla daha hizli
- galisma yUksek basing¢ sayesinde yuksek kuvvetlere ulagsabilme
e Diesel motor ¢iktisinin daha verimli degerlendiriimesi
- daha iyi yakit tasarrufu
- digUk gurdlta kirliligi
- daha dusuk egsoz gazi kirliligi
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Sekil 2. Degisken deplasmanli, gli¢ reglilasyonlu egik disk prensibine goére tasarlanmis pistonlu
pompa

e Eniyi kullanim kolayhig:
- diesel motorun asiri yiklenmesinin énlenisi
- Diesel motorun bayilmasinin énlenisi
- makinanin kolay kontrol edilebilmesi

Basing
Pt

Kige glci

GV, Debi

Sekil 3. Glg kontrolu, mevcut glictin ¢ok verimli bir sekilde kullaniimasina olanak verir.

Standard gu¢ kontrollu pompalar (sekil 2 ye bakiniz), ¢ikis basinglarini deplasmanlarina gore
ayarlarlar. Gug kontrol organi (veya moment sinirlayici), pompanin salincagina iki yay ile baglanmis
olan bir basing emniyet valfidir. Bu nedenle de basing emniyet valfinin agma basinci salincagin
konumu tarafinca belirlenir. Yani; pompa sisteme az yag basiyorsa agma basinci buyik, sisteme ¢ok
yag gonderiyorsa basing emniyet valfinin agma basinci disuk olur. Bu basing emniyet valfi “ debi
dizenleyicisi (FR slrgust) “nin pilotlugunu yapmakta ve LS (yuk algilama) hattindaki basinci
sinirlamaktadir. Kontrol yagi bir orifisten gecirilerek bu valfe (yada mekanik uyarili basing emniyet
valfi) génderildigi icin, gu¢ kontrol valfi o siradaki agma basincina ulagiimasi halinde kontrol hattinda
bir basing disimu olugturabilir, bdylelikle de debi duzenleyicisini etkileyerek pompanin salincaginin
konumunu degistirmesine sebebiyet verir (glic kontrolu aktif iken, debi dizenleyicisi uzaktan
kumandali basing kontrol organi olur). Bu g¢alisma diizeni sayesinde debi artinca basing azaltilarak
(veya tersi), pompa tahrik momenti sabit tutulur.

T~Vegxp = P~Txn~Q xp =sabit
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GIFT GUG KONTROLU VEYA GIiFT MOMENT SINIRLAMA

Tasarim amaclari geregi olarak kazici yikleyiciler, ya kazici ya da yukleyici olarak kullanilirlar. Bu
makinalari kazici olarak kullanirken mevcut Diesel motor glcunin hemen tamamini hidrolik
sistemimizde kullanabiliriz ama yukleyici olarak kullanirken bunu yapamayiz. Eldeki gucin belli bir
kismini makinanin yuriyus sistemine yoneltmemiz gerekir. Bu durumda, yiksek glic ve disik glc
arasinda segim yapabilme isteg@i ortaya gikiyor.

Kazma islemi = sadece hidrolik sistem = yliksek moment ayari
Yukleme iglemi = hidrolik sistem ve ilaveten yuruyus sistemi = dusuk gug¢ ayari

Degisken debili pompalarin standard gi¢ kontrol organindan faydalanarak bu talep kolaylikla
saglanabilmektedir. Bu ¢ok sade gug¢ kontrol sistemi, kolaylikla ¢ift gli¢ kontrollu olabilmektedir (Sekil
4).

Guc kontrol valfinin kontrol yadi debisine olan bagimliigindan faydalanarak, gli¢ ayarini degistirmek
mumkun olmaktadir. Gig¢ kontrol valfine gdnderilen kontrol yagi debisinin arttiriimasi kontrol hattinda
basincin artmasina sebeb olur ve dolayisiyla da gu¢ ayarinin yikselmesini saglar. Daha az kontrol
yagi génderilmesi ise basinci dusurlr dolayisiyla da gu¢ ayari azalir.

r:_._._._._}_r?!!_._

|
basing |
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Sekil 4. Glg regulasyonlu bir pompanin sematik gosterimi
LS basing sinyallerini, farkli ebadlardaki orifisler Gzerinden goéndererek kontrol yag debisi ( limitler
dahilinde ) degistirlebilir.
Buyuk orifis = yiiksek ayar = kazici
Kigiik orifis = diisik ayar = yiikleyici
kullanmak suretiyle ift glic kontrolu ¢ok basit ve ekonomik sekilde gergeklestiriimis olur.
Yukleyici olarak galisma esnasinda bazan ara¢ dururken bomunu kaldirmak istenebilir veya arag

kullanicisinin tam glg istedigi bazi durumlar olabilir; béyle durumlar igin gli¢ ayarlarindan birinin
elektriki olarak segilebilmesini sadlayabilen opsiyonlar da mevcuttur.
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Cift glc kontrolunda hangi gug¢ secilirse segilsin, gl¢ belirlenen deder araliginda kullanilir, yani
degisken debili pompamiz kendisine sunulan glcl alir ve kazici veya yukleyici olarak caligirken gerek
duyulan isterleri, belirlenen degerler arasinda kargilamaya calisir. ilk baslarda bu gift giic ayari
calisma tiplerinin ( kazici — yukleyici ) farkh taleplerini karsilamak igin kullanilmaya baglanmisti ama
simdilerde baska amagclar icin de kullanilir olmustur. Mesela glg¢ ayari belli bir Diesel motor devrine
gore ayarlanabilmekte ve bdylelikle daha az gurGltili c¢alisma gerektiren yerlerde makinalarin
kullaniimasina olanak saglanmaktadir.

Hazici

Ylkleyici

=
£

Q

Sekil 5. Glg regllasyonlu pompalarda gii¢ kontrolu

Moment &

motor karakteristigi mevcut
pompanin moment
yilksek

gilg ayar

pompanin
diiglik .
gilg ayar

-
diigiik B yiiksek motor
devir devir hizi

Sekil 6. Cift kontrollu pompa kullaniminda gli¢ paylagimi
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Sekil 7. ki farkli, cift glic ayarlama yéntemi

HIZ ALGILAMALI GUG KONTROL VEYA DEGISKEN MOMENT SINIRLAMA

EP yani oransal elektriki kontrol organi degisken debili pompalar igin gelistirilen son ekonomik
¢ozumlerden biridir ( Sekil 8 ). Kontrol organindaki bobine gonderilen elektrik akimi yardimiyla
pompanin deplasmani belirlenir. Cok guzel ve sade bir tasarim ile, bir pilot sirglst yardimiyla
dogrudan pompanin deplasman kontrol silindirine baglanmigtir. Bu, ayarlanabilir maksimum
deplasman tahditi gibi calisir ve debi kontrol, basin¢ kontrol surgullerinin normal c¢alismalarini
surdirmesini saglar. Uygulanan akim pompanin maksimum deplasmanini belirlediginden, debi ve
basing kontrol surglleri yapmalari gerektigi gibi pompa deplasmanini maksimumdan minimuma veya
tersine kontrol edebilirler. Bu sayede hiz algilamal gig¢ kontrolu gerceklestirilebilir ( sekil 11 ).

Hiz kontrollu Diesel motorlar Kazici YUlkleyicilerde ¢ok¢a kullaniimaya baglanmistir. Diesel motorun
devrindeki dusls Uzerindeki yukd yansitir. Gaz pedalinin konumunun belirlenmesi veya yakit
pompasinin deplasmaninin algilanmasi ( WS ) bize elimizdeki glcl bildirir. Gergek Diesel motor
hizinin algilanmasi ( ID ) ise Diesel motor Ustindeki yuku bildirir. Bu iki girdi, mikroiglemcide
karsilastirilip islenerek Diesel motorun glctnin kullanimi belirlenir.

Motordaki hiz dusimi ¢ok ise Diesel motor ¢ok yiklenmis demektir. Bu durumda mikroiglemci,
degisken debili pompamizin EP organinin bobinine daha az akim géndererek pompanin daha kiguk
bir deplasmana gitmesini saglar. Deplasmanin azalmasi ise motora binen yikin azalmasina ve
motorun tekrar rahatlamasini saglar.

Sayet Diesel motorun hizindaki disls ¢ok az ise Diesel motorun gicinden vyeteri kadar
faydalanmiyoruz demektir.
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Sekil 8. EP kontrollu degisken deplasmanli bir pompanin sematik gésterimi

Sekil 10. Degisken deplasmanli, oransal elektrik kontrollu pistonlu pompa

Mikro islemci, degisken deplasmanli pompamizin EP organinin bobinine goénderdigi akimi arttirir ve
bunun neticesinde de pompanin daha biliylk bir deplasmana gitmesini saglar. Yiksek deplasman
motordan gekilen glcl arttirarak mevcut tim gliciin degerlendiriimesini saglar.

Makinanin hidrolik sistemi tarafinca kullanilan glg, yuriyls sisteminin ( sanzumanin ) ¢ektigi glice
bakilmaksizin eldeki mevcut giice gore ayarlanir ( sekil 12 ) ve tabiki ¢ift glic ayarinin her ikisindede
durum boyle olmaktadir.
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Sekil 11. YUk sinirlama kontrol sematigi

moment
motor Karakteristigi

mevcut moment

hidrolik

diigiik SR yilksek motor
devir devir hiz:

Sekil 12. Yuk sinirlama kontrol ydnteminde gig¢ paylasimi

Yapilan gesitli testler;6zellikle yukleyici olarak ¢alismada, ¢ift gii¢ ayarlamali makinalarda kullanilan
pompa deplasmanindan daha disik deplasmanh ama EP kontrollu pompa kullaniminin ayni arag
performansini yakalayabildigini gdstermistir. Bahsettigimiz bu sistem, ¢ift glic deplasmanli pompalarin
sunduklari diginda agagiya siralanan avantajlari da beraberinde getirir:
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gucten dismuUs Diesel motorlarin otomatik kompanzasyonu

- toleranslar

- rolanti devri

- yuksek irtifalarda ¢alisma

e mesela; havalandirma sistemi kompresoérd, disli pompa gibi diger kullanicilar tarafinca ¢ekilen
glcuin kompanse edilmesi

programlanabilen ara¢ ¢alisma modlari

ariza teshis kolayligi

Yeni, EP kontrollu degisken debili pompalar, elektronigin glici ( kontrol ) ile hidroligin gicina ( gig
aktarimi ) birlestirir. Bu sistemin essiz ve ekonomik tasarimi, herhangi bir elektronik basing 6lgiim
sensorine ihtiya¢g duymaksizin hiz dlgerek glic denetimini saglamasi, yeni nesil kazici ylkleyicilerde
bu sistem ile cokca karsilasacagimizin sinyalini vermektedir.

DEBi KONTROLU - LUDV, LS KONTROL BLOKLARI BAGLANTISI

Buraya kadar bahsettigimiz pompalar, gii¢ denetim kabiliyetlerinin yani sira, LS veya LUDV tipi kontrol
bloklari ile kullanildiklarinda Uzerlerindeki debi kontrol organi sayesinde sabit debili pompar ile
kiyaslandiginda cok belirginlesen debi kontrol avantajinida sunarlar. Degisken deplasmanli debi
kontrollu pompali bir sistem ile, esdegeri sabit debili pompali bir sistem arasindaki en belirgin 6zellik,
debi kontrollu degisken deplasmanli pompalarin sisteme talep ettigi kadar yag géndermesi, sabit
deplasmanli pompalarda ise sisteme gdnderilen debinin pompa tahrik hizi ve pompa deplasmani
tarafinca belirlenmesidir. Sabit deplasmanli pompali sistemlerde, istenmeyen fazla yad pompa
basincina karsi gelecek sekilde kisilarak tanka génderilir ve bu da ¢ok biylk miktarlarda enerjinin 1si
seklinde kaybedilmesine sebebiyet verir ( Sekil 13 ).

gonderilen debi = istenen debi

Bu sayede, istek disi fazla debi nedeniyle enerji kaybedilmedigini gosterir.

zabit deplasmanh pompa

pa kige giici
Q
dedigken deplasmanh
pompa
i _ kige

guica

Sekil 13. Debi regilasyonlu pompalar (altta), sabit debili pompalarin (Ustte) aksine debilerini istege
g6re ayarlarlar
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Sekil 14. Debi regiilasyonlu pistonlu pompa

Bu sistem kazici yUkleyicilere agagdiya siralanan avantajlari sunar:

Yakit tasarrufu

Dusuk calisma maliyeti

Cevre dostu

Dusuk sogutma kapasitesi ihtiyaci

Ufak sogutucu

Daha kuiguk yag tanki ve dolayisiyla daha az yag
Yagin genelde daha dusik sicakliklada ¢alismasi
Uzun servis émri

LUDV TEKNOLOJiSI ( Yiikten Bagimsiz Debi Paylagim )

Yuk algilamali debi paylasimli sistemler, LS ( Yuk Algilamali ) sistemler tarafinca saglanan standardi
biraz daha yukseltmektedir. LUDV sistemler, LS sistemler gibi hidrolik sistemi yukten badimsiz
yapmaktan baska ayni zamanda sistemler de Kkarsilasilabilen vyetersiz debi problemini de
gidermektedir. Bu konuyu, érnek bir valfden bahsederek biraz daha agalim.

Sekil 16 ve 17 de gdsterilen valf YUk Algilama Debi Paylasim tasarimidir. Ayni yik algilamali sisteme
gOre tasarlanmig valfler gibi galisir; yani her bir sirgl tarafinca talep edilen debi, yukten bagimsiz bir
sekilde saglanir.

Bu sistemler hareketlerin bagimsizligini yada diger bir deyigle talep edilen debileri aynen karsilamayi
ancak pompa tarafindan uretilen debinin istenenlerin toplamindan fazla olmasi halinde saglayabilirler.
Sayet birkag hareketin ayni anda yapilmasi halinde ortaya ¢ikan toplam talep o andaki pompanin
Uretimini asarsa, basinci fazla olan hareket durur ve mevcut debi en az basingli olan kullaniciya gider.
Bu ise kombine olarak yapilmasi gereken hareketlerde aksakhida ve dolayisiyla bir dengesizligin
olusmasina sebebiyet verir. Bu anda operatériin derhal sisteme midahale etmesi basing dengesini
veya hizlari yeniden ayarlayip kombinasyonu yeniden olusturmasi gerekir. Biz bu istenenden az debi
Uretilmesi durumuna doyumsuzluk diyoruz.

LUDV prensipli valflerimiz, farkli yerlestirilen, birbirleri ile irtibatlanmis olan kompansatorleri ( Sekil 16 )
sayesinde doyumsuzluk durmunda, kullanicilara goénderilecek mevcut debiyi otomatik olarak
kullanicilarin isterleri oraninda bdlusturerek gonderebilme 6zelligine sahip olmustur. Bu &zellik
nedeniylede operatér devreye girip stirgl agikliklar ile oynayarak daima doyumlu bdlgede kalmak
gayreti icinde olmayacaktir, sistem bu isi otomatik olarak yapip belirlenen hareket kombinasyonlarinin
bozulmasina sebebiyet vermeyecektir.
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Sekil 16. LUDV prensibine gore tasarlanmis
bir valf blogu kesidi

Bu valfler degisken debili pompalarla galisabildigi gibi, digli pompalar ilede galigabilirler. Bu durumda
da hareket kontrollarini ayni mikemmellikte strdurirler ancak sistem verimi yada enerji sarfiyati tabiki
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Sekil 15. LUDV prensibi ile ¢alisan bir hidrolik sistem semasi
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degisken deplasmanli pompa ile oldugu gibi olamaz.

Yukarida anlatilanlar nedeniyle, s6z konusu sistemler ya da LUDV prensipli valfler, makinalarin
rahatca kullaniimasinda ¢ok yardimci olmaktadir. 1997 yilindan bu yana binlerce kazici yikleyici bu
tipteki valfler ile donatilmistir ( sekil18 ). Bugline kadar pazardan alinan duyumlar bu konudaki

Sekil 17. LUDV prensibine gore tasarlanmig
bir valfin fonksiyonlari

distincelerimizin nekadar dogru oldugunu kanitlamaktadir. Bu hususlari sdyle siralayabiliriz:

onceden beklenen hareketler

her yikde hareket kabiliyeti

her debide hareket kabiliyeti

motorun her devrinde beklenen hareketler

daha hassas

motorun her devrinde galisabilirlik

motorun her devrinde hassasiyet

operatérin kompanzasyon gdrevi Ustlenmeden rahat ve kolay ¢alisabilmesi
ayni pompa ebadinda daha iyi kontrolun getirdigi hizli cevrim sureleri

iyi kontrol 6zelligi nedeniyle daha ylksek debilerle ¢alisabilen hizli arag tasarlanabilmesi
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Sekil 18. LUDV prensibine uygun 7 eksenli bir valf blogu

Operatorlerin araglarinda gormek istedigi yeni gelismeler nelerdir?

Bu gelismeler ergonomi ve konfordur. Burada kazici yukleyicilerin rakiplerine sdyle kisaca bir
bakmakta yarar var.

7 tonluk lastik tekerlekli bir kazici ile birlikte kiglk veya orta sinif bir yikleyiciyi, kazici yikleyicinin
klasik alternatifi olarak kabul edebiliriz. Bu bahsettigimiz alternatifleri dikkatle inceledigimiz zaman
onlarin kontrol sistemlerinin kazici yukleyicilerde benimsenen kontrol sistemine gére daha konforlu ve
ergonomik oldugunu farkederiz. Genelde kazici yukleyicilerde valf bloklarina uzanan uzun gubuklar ile
kontrollar gerceklestirilir. Tabiki operatorlerin konforunu degerlendirmek igin birgok unsurdan soéz
edilebilir ama kontrol sistemi tipi unsurlardan sadece biridir. Konumuz olan kazici yikleyicilerde gokga
kullanilan bu kontrol sistemini, bu makinalarin traktoérlere bazi atagmanlarin eklenmesi ile dogusundan
glndmize uzanan bir miras olarak dugunebiliriz; o zaman igin cubuklar ile dogrudan valfe kumanda
etmek en uygun ve tek ¢ézim idi.

Ancak simdi sadece kontrol tipini degistirerek aracin performansinda veya konforunda az da olsa bir
artis gerceklestirmek mumkundar.

Bugun, debi paylagimh sistemler sayesinde kazicilarin performansi ile yarisir duruma gelmis olan
kazici yUkleyicilerde uzaktan kumandali kontrol sistemleri kullanarak, onlari koltuklarin kolluklarina
yarlestirerek kontrol da da kazicilarin ergonomisini yakalamak mimkundr.

Bir valfi uzaktan kontrol etmenin iki yolu vardir:

e hidrolik kontrol
e elektrik/elektronik kontrol

Bu 2 teknoloji arasindaki se¢im ¢esitli faktorlere baghdir:

pakedin maliyeti

tesisat icin gerekli hacmin mevcudiyeti

uzaktan kumandanin opsiyonel veya seri kullanimi
kontrol edilmek istenen fonksiyonlarin sayisi
kontrol edilmek istenen fonksiyonun tipi

VS., VS.

LUDV prensipli valfler ortaya c¢iktigindan bu yana mekanik veya hidrolik kontrol opsiyonlarini
sunmaktaydilar. Simdilerde ise elektrik / elektronik kontrol opsiyonu da bunlara eklenmistir.
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JOY - STICK KONTROL

Joy — Stickler gerek hidrolik ve gerekse elektronik olarak mevcuttur.

Hidrolik tipler:

o Kazici tarafi igin; agir hizmet tipi ( Sekil 19 ), hafif hizmet tipi ( Sekil 20 )
e Yikleyici ( loader ) tarafi igin; agir hizmet tipi ( Sekil 21 ), hafif hizmet tipi ( Sekil 22 ) ki bu modeller
elektrikli detentler ile donatilabilmektedir.

Sekil 19. Agir hizmet tipi, gift eksenli hidrolik joy-stick

Sekil 21. Agir hizmet tipi, 3 eksenli yukleyici tarafi hidrolik joy-stick



4

&2 |V. ULUSAL HIDROLIK PNOMATIK KONGRESI 369

<

Sekil 22. Hafif hizmet tipi, cift eksenli, Oransal makara ile donatilmis hidrolik joy-stick

i

Sekil 23. Elektronik joy-stickler

44

Sekil 24. Muhtelif joy-stick sap gesitleri

Elektronik tipler:

Normalde bir joy-stick yalnizca 2 eksen kontrol edebilir. Halbuki bir kazici yukleyicinin kontrol
edilebilmesi ise, bom, kol, kepge, donis ve teleskop olmak lizere en az 5 adet oransal fonksiyon ile
gerceklestirilebilir. Bu durumu g6z 6niinde bulunduran Ureticiler, lizerine 1 veya daha fazla oransal
elektrik kontrol makarasi yahut 1 - 9 adet ac/kapa digmesi monte edilebilen joy-stick saplarini
gelistirmistir. Bu saplar, gerek hidrolik ve gerekse elektronik tim uygun joy-stick’lerde kullanilabilir.
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DIREKSIYON UNITELERI

Glnudmizde kazici yUkleyicilerde, agik merkez — reaksiyonsuz veya kapali merkez — reaksiyonsuz tip
hidrostatik direksiyon uniteleri kullaniimaktadir. Bu reaksiyonsuz tiplerde direksiyon tekerlerine gelen
kuvvetler operator tarafinca direksiyon simidi Gzerinden algilanmaz. Bu devre elemanlari su anda
direksiyondan beklentiler i¢in en uygun teknik ¢dziimler olarak goérintyor ancak gidisat kapall merkez
tiplerine dogru olmaktadir.

Yuksek eksenel kuvvetler ve kazici — yikleyicilerin dinamik ¢alisma kosullari beraberinde ylksek
basinglari getirmektedir. Kazici — ylkleyicilere uygulanan standartlar ve direksiyon kabiliyetine yonelik
konular hatta 6zellikle direksiyon Unitesinin garkli bir el pompasi gibi ¢alistigi tehlike durumundaki
hareket kabiliyetine ydnelik istekler mevcuttur. Bu isterleri karsilayabilmek igin, kullanilan direksiyon
Unitelerinin dusurilmus etkinlik oranlarina sahip olmasi gerekliligi ortaya ¢ikmistir. Odacik kapatmali
direksiyon Uniteleri ve rotor seti kapatmali direksiyon Uniteleri bu uygulama isterleri dogrultusunda
geligtirilmigtir. Normal beslemeli calisma sirasinda her iki model de dider standart direksiyon
Unitelerinden ayirt edilmeyecek bir sekilde ¢alisirlar. Tehlike durumunda yani direksiyon Unitesine yag
beslemesinde kesilme oldugu zaman, direksiyon silidirlerine génderilen yag otomatik olarak azalir. Bu
da direksiyon simidinde gerekli olan eforu, klasik direksiyon Unitelerine oranla takriben %50 oraninda
azaltir.
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Sekil 25. Standart direksiyon Unitesi Sekil 26. Odacik kapatmali diresiyon Unitesi

Sekil 27. Cift rotor setli direksiyon Unitesi

imalatgi firmalar enerji beslemeli direksiyon dnitelerinin yani sira yine direksiyon sistemlerine yénelik
bazi devre elemanlarida sunmaktadir. Bunlar, ¢esitli debiler icin dncelikli akis bolucller ve direksiyon
sensorli veya sensorsiiz direksiyon kolonlaridir.
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Kapali merkez direksiyon Unitelerinin beslenmesi sabit veya degisken deplasmanli pompa ile bir
oncelikli akis bolici Uzerinden gergeklestirilir. Oncelikli akis boliculer LS sinyali ile uyarildigindan,
ihtiyac kadar debi gdnderilmesi prensibi ile ¢alisir.

Gerek duyulursa, dusuk ritbeli olmak kosulu ile diger hidrolik kullanicilarda 6ncelikli akis béliciye
baglanabilir.

Bu kullanicilar

- 250 bar basinca kadarki diger devreler
- guUg beslemeli fren sistemleri

- fan tahrigi

- pilot yag temin sistemi

- dahili besleme sistemleri  olabilir.

Bu valflerin hat tipi modelleri oldugu gibi, 80 L/dak debiye kadar olan modellerin pompaya veya
direksiyon Unitesine monte edilebilir tipleride mevcuttur.

Sekil 28. Hat tipi oncelikli akig bollcu Sekil 29. Direksiyon Unitesine takilabilen tip
oncelikli akis bdluci

Sekil 30. Sensorli direksiyon konsolu
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avantajlan

- fGzel sinimleme ve optimize
ediltig kontrol egikler
sayesinde daha ivi kontral
performanss; Gzelikle dedizken
dekill pompalar ke kullanem
durumuncia

LD - D _]
_____ * _J teknik veriler

- kontrol basing diglmid: 7 veya
10 bar

- 180 Lidak dehilere kadar

- 280 bar basinca kadar
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Sekil 31. Oncelikli akig boéllici kesidi
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Sekil 32. Alternatif direksiyon sistemi

Direksiyon kolonlarindaki opsiyonel direksiyon sensoru dijital ve bir analog sinyal verir. Daha sonraki
gelistirme asamasi direksiyon yonunin algilanmasi olacaktir. Bunun da sebebi gelecekteki alternatif
direksiyon sistemlerine hazirliktir. Sekil 32'de distan beslemeli gliclendirmeli bir alternatif direksiyon
sistemi semasini gorebilirsiniz. TUm bu gelistirme ¢alismalarinin amaci operatorlere daha ergonomik,
daha rahat direksiyon kabiliyeti sunmaktir.
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DISARDAN GUG BESLEMELI FREN SiSTEMLERI

Glnudmizde, gerek arazide gerek diuzgiin yollarda seyreden bu araglarin artan gigleri ve hizlari
nedeniyle fren sistemleri gittikge daha 6nem kazanmaya baslamistir. Konfor agisindan ise dusuk
kuvvetle daha etkin frenleme ©6nem kazanmistir. Agirhga ve hiza bagl olarak asagidaki fren
sistemlerinden biri segilebilir.

. Kas glcu kullanarak g¢alistirlan direkt uyarih bir fren sistemi
. Servo Uniteli bir fren sistemi ( ufak araclar ve otomobillerde )
. Disardan gug beslemeli yani operatériin depolanmis giict kullanmak Uzere yalnizca valf

surglsini hareket ettirecek bir kuvvet uyguladigi sistem

Digardan guc¢ beslemeli 2 tip fren sistemi vardir: Basingli hava sistemli ( pndmatik ) ve hidrolik (
mineral yagh ). Hidrolik fren sistemleri pndmatik fren sistemlerine gére bazi avantajlar sunar:

e Mevcut hidrolik sisteme adapte edilebilirler, mevcut yag tankindan ve mevcut pompadan
faydalanilabilir ( halbuki havali sistemlerde ayri olarak kompresoér ve hava tanklari gerekmektedir )

e Makinanin motoru ¢alistigi andan itibaren fren sistemi her an kullanima hazirdir ( haval
sistemlerde ise ancak hava dolduktan sonra frenler ¢alisabilir )

e Yuksek ve hassas frenleme kuvveti

e Daha az yer istegi, daha kiigik fren silindiri, daha kiguk akimlator gibi ( hava tanklari, havall fren
silindirleri daha fazla yer isgal eder )

e Devre elemanlarinin bakim gerektirmemesi

e DusUk sicakliklarda dahi kisa reaksiyon stresi ( disUk sicakliklarda haval sistemlerde yogusan
su donabilir ve frenleme problemleri olusabilir )

Kural Gerekleri

Fren sisteminin tasarlanmasi esnasinda g6z éniinde bulundurulmasi gereken Ulkelere gore farkliliklar
gOsterebilen birgok kanun, kural / kosul vardir. Bu kosullarin en énemlisi trafige ¢ikan her aracin 3
farkli frene sahip olmasi geregidir. Bunlar servis freni yada ayak freni, ikincil fren sistemi ve park fren
sistemi yada el frenidir. Trafie cikan ve 25Km / saat slratten fazla hizi olan araglarin fren sistemleri
asagiya siralanan isterleri karsilamak zorundadir.

1. Servis Freni:

Araci her kosulda, yokusta bayirda, arazide asfalt yolda, her yikte emniyetli, kontrollu ve belli bir ters
ivmelenme araliginda yavaslatabilmeli yada durudurmalidir. Operatérler bu freni oturdugu bélmeden,
ellerini direksiyondan ayirmadan uygulayabilmelidir.

2. Yedek Fren Sistemi:

Servis freninin arizalanmasi halinde makinayi belli bir mesafede durdurabilmelidir. Oransal olarak
calismalidir.

3. Park Fren Sistemi:

Operatorin aragta olmamasi durumunda, park edilmis makinayi yokusta, bayirda, her kosulda, her
yolda, yalnizca mekanik kuvvetle galisan devre elemanlari ile araci hareketsiz tutmasi gerekir.
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1 pompa
2 akiimlatdr garj valfi
4 akimlatdr basing kaz mugiri
Sters veva valfi
G hidrolik aklmlatar
S tek devre tipi fren walfi
9 park fren valfi
10 fren pedal
11 park freni ikaz mugiri
12 fren lambas mugiri

13 yay zikmal park fren silindiri
14 teker fren silindiri
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Sekil 32. Tipik bir tek devreli disardan gug¢ beslemeli fren devresi semasi
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direkt uyanh frenlerin caligma prensibi { otomohillerdek
master fren sistemleri)

digardan g beslemeli frenlerin caligma prensibi

Sekil 33. Fren sistemlerinin ¢alisma prensibleri
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Sekil 34. Tek devreli fren valfi, gériints ve devre semasi
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Sekil 35. Akiimlator sarj valfinin kesit resmi

Yukarda bahsettigimiz fren sistemleri icin gerekli cesitli devre elemanlari séz konusudur. Ozellikle
kazici — yukleyicilere yonelik olan bazi devre elemanlarini sdyle siralayabiliriz:

Akumlator sarj valfi

Tek devreli fren valfi

ikiz fren valfi ( diger bir deyisle direksiyon fren valfi )
Hidrolik akuler

Cesitli musirler

STABILiZASYON MODULU

Kazici yukleyiciler yalnizca kazi veya yukleme isini yapmazlar, ayni zamanda bu yukleri tagsimak
zorunda da kalabilirler. Bu tasima hizi ve kapasitesi bir yerde makinanin performansinin
belirlenmesindeki etkenlerden biridir. YUklu kepge 6n aks eksenini pivot ekseni olarak alan bir kitle
gibi etkir, bu da aragta, gidilen yolun durumuna, hiza ve kepcgedeki yike bagl olarak degisen bir
osilasyona sebebiyet verir. Arag, yuk ve tabiki operatdr bu osilasyondan etkilenir. Operatdriin saghgini
etkiledigi gibi stiris emniyetini ve de aracin performansini etkiler.

Bu osilasyonlar ile nasil bas edebiliriz? Makinanin hizini distirmek bir ¢are olabilir ama bu durumda
aracin verimini / performansini kot yonde etkilemis oluruz. Diger alternatif ise stabilizasyon moduilu
yada dizgln yulriyds sistemi olarak adlandirilan sistemdir. Yapi blyukligd 10 dan 32 ye kadar
uzanan genis bir araliga yayilan stabilizasyon modiilleri mevcuttur.

Stabilizasyon modiilleri, bom silindirleri ile kontrol valfi arasina monte edilir. iki kiitleyi ( arag ve
malzeme/ylk dolu kepge ) birbirinden izole ederek galisir. Bom silindirlerinin hareketi akiimlatérler ile
kesildiginden ana sasiye etki edemezler. Yeni model modillerin akis direngleri daha dusuktar,
sizintilari azdir. Gerekli tim fonksiyonlar kompakt bir sekilde stabilzasyon moddullerinde toplanmistir (
Sekil 36 ve 37).
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Sekil 36. Stabizasyon modulinin sematik gosterilisi

Sekil 37. Yapi baydkliga 16 olan bir stabilizasyon modulu

AklUmlatorin sarj edilmesi

Akumlatdr basincinin azaltiimasi

Yurlyus

AklUmlator basing sinirlamasi

Akimlatorin bosaltiimasi

Basin¢ emniyet valfin ( istege bagli olarak sertifikali yada sertifikasiz ) yardimiyla akimlatérin
korunmasi
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Yiruyls

Kartri¢ tip 3/2 pilot yon valfinin enerjilendiriimesi ile ( mesela, yuriiylis hizina bagl otomatik olarak )
bom silindirlerinin piston taraflari akimlatére irtibatlanir ve ayni zamanda da silindirlerin kol taraflari da
tanka baglanir.

Basing sinirlama fonksiyonu

RSM kapali iken akimlatérdeki basincin tasarim basincinin Ustiine ¢ikmasi halinde, misaade edilen
basing tekrar yakalanana kadar akimlatér tanka baglanir

Akumlatoriin bosaltilmasi

Sistemde bakim yapilabilmesi i¢cin akimlatérin bosaltiimasi gerekmektedir. Bu is i¢in gerekli ¢ek
valfde modiil blogunda mevcuttur.

Basing emniyet valfi

Stabilizasyon modilleri i¢in hidrolik akimlatérler gerklidir. Sayet aracin g¢alismasi esnasinda
olusabilecek basinglarin, akiimlatérin misaade edilebilir maksimum basincini gegme tehlikesi mevcut
ise basing emniyet valfi kullaniimaldir. Bu ilave ait Glkede yUrurlikte olan basingh kaplar ile ilgili
kurallara yada direktiflere uygun olmalidir.

Stabilizasyon moddullerinde, Avrupa’da yururlikte olan “ 97 / 23 / EG basingli kaplar ydnergesine
uygun sertifikall basing emniyet valfleri kullaniimaktadir. Ancak alternatif olarak, ara¢ tasarimcisi;
baska bir basing emniyet valfi kullanmak ya da tasarim basinci yeterince yiksek akimlator kullanmak
gibi yollar ile gerekli dnlemleri alip bu valfden tasarruf edebilir. Bahsedilen bu kurallarin uygulanmadigi
ya da arag tasarimcisi tarafindan baska tedbirler alinan durumilar igin sertifikasiz basing emniyet valfli
moddllerde temin edilebilmektedir.
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