OZET

GIFT KONTROLLU ELEKTRO-HIDROLIK LIFTOMATIK SISTEMI

5 Basvuru konusu bulus, traktérlerde ekipman” kaldmak igin kullanlan (¢ nokta askD

sisteminde kullan Tan bir gift kentrollli elektre-hidrolik liftomatik sistemi ile ilgilidir.
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1. Cift Kentrollil elektro-hidrolik liftomatik sistemi olup 6zelligi (1);

Kullan@ nin sistemi aktif hale getirmesini saglayan li¢ konumlu bir butona,

Hatt basin¢land racak aktiiator,

BasIngll yagin icinden gegtigi basing hatt (P),

Kollarn asagl veya yukar hareketi esnas nda yagn iginden gecerek tankta biriktigi
geri doniis hatt (T),

Sistemin bitin unsurlarinin Gstiine montajland J! valf govdesi (2),

hidrolik kaldTc_kollarmn Gzerine badland gOve kollar hareket etmesini saglayan
pisten (5),

Pistona yakin konumda bulunan ve yagn hareketini engelleyen veya izin veren A
selenoidi (3),

A selenoidine (3) gbre pistona uzak konumda bulunan ve yad n hareketini engelleyen
veya izin veren B selenoidi (4),

Pistona {(5) badllve A selenoidine (3) yakn kenumda yer alan ve A selenoidi aktif
iken gerilen A yay (7),

Pistona (5) badllve B selenoidine (4) yakn kenumda yer alan ve A selenoidi aktif
iken s kigan B yay[{8),

A selenoidi (3) ve B selenoidi (4) deaktif iken yaylar (7,8) ile beraber pistonun orta
konumda durmasm “saglayan kilit (6),

Basmclyagm icinden ge¢tigi pompaya baglkanal (9)

Pistonun (5) hareketi sonrasbasmc¢lyagn icinden gectigi tanka badlCkanal (10}

unsurlarna sahip olmasdmT.
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TARIFNAME

GIFT KONTROLLU ELEKTRO-HIDROLIK LIFTOMATIK SISTEMI

TEKNIK ALAN

Basvuru konusu bulug, trakitdrlerde ekipman_ kaldiimak igin kullanlan ¢ nokta askLU

sisteminde kullan lan bir ¢ift kentrolll elektro-hidrolik liftomatik sistemi ile ilgilidir.

TEKNIGIN BiLINEN DURUMU

Traktorlerde ekipmaniikaldirmak icin (i nokta ask sistemi kullaniimaktad r. Ug nokta ask/

sistemi, kald ¢ Jigerisinde hidrolik olarak tetiklenmektedir.

Liftomatik sistemi hidrolik kaldriclyOmekanik olarak el ile kontrol eden bir mekanizmad(n. Bu
mekanizma kullan m esnas nda, daha fazla kol hareketi yapmaya ve kuvvet vermeye sebep
olmaktad.

Mekanik olarak kontrol edilen hidrolik kaldri¢cOkollarinDistenilen pozisyona getirebilmek igin
bu kollar_tetikleyen mekanizma kullanicltarafindan el ile manivela hareketi yaplarak kontrol
edilmektedir. Bu sisteme gunlik kullanimda ¢ok sik bagvurulabilindii icin, kullani¢ yi lyoran

boyutlara ulasabilmektedir.

Teknigin bilinen durumunda ¢ift selenoid ve lg¢ konumlu olarak kullanilan elektrikli sistemler
bulunmaktadf. Ancak adm ve kirli galsma kosullarinda elektrikli sistemler verimli olarak

gal Samamakta ve her an bozulabilme riskiyle kars karsia kalmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda TR 2000/01576 numarall(] faydal(l medel basvurusu yer
almaktadir. S6z konusu faydal” model basvurusunda vyer alan bulus, traktdrlerin hidrolik
kaldirig —sistemini tek bir d0gmeye basarak harekete geciren bir mekanizma ile ilgilidir. Bu
mekanizma ile hidrolik kaldTechm kumanda kollarfia hig dokunmadan, dolaysyla daha
onceden ayarlanmig pozisyonlarl bozmadan hidrolik kald ri¢in n zirai ekipman! kald rmasin
sadlamaktadio. Sistem, sac pargalar ve millerden olusan bir mekanizmalar toplulugudur. Bu
pargalar birbirlerine kaynak, civata, somun ve yayll pim baglant/ lelemanlariyla baglanm st r.
Siricinin kolayca ulasabilecedi bir diigmeden aldig. hareketi hidrolik kaldifi¢ nin kontrol

valfine kadar ileterek hidrolik kald(fié¢in n harekete gegcmesini saglamaktad r.
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BULUSUN KISA ACIKLAMASI

Mevcut bulus yukarda bahsedilen dezavantajlarUortadan kald Tan, hidrolik kaldTe _kollarm
istenilen pozisyona getirebilmek igin hidrolik mekanizma ile kullanicmm herhangi bir kuvvet
uygulamadan trakidr icinden veya traktdr d sindan bir digmeye basllarak sistemin kolayca

harekete gecirilmesini saglayan c¢ift kontrolll elektro-hidrolik liftomatik sistemi ile ilgilidir.

Bulusun amacl,l kullanig¢inin trakiér icinden bir digmeye basarak sisteme hareket

saglamas dir.

Bulusun bir diger amac , ¢ift kontroll(i ve ¢ konumlu bir liftomatik sistem olmasid r.

Bulusun bir dijer amactl) ag(n ve kirli caligma kosullarinda elektrikli sistemlere oranla daha

verimli ve saglam bir yap ya sahip olmas dr.

Bulugun bir diger amac, kullan cly “yoran bir yapya sahip olmamasdT.

SEKILLERIN KISA AGIKLAMASI

Sekil 1— Cift kontrolli elektro-hidrolik liftomatik sisteminin perspektif bir gérinimu

Sekil 2— Cift kontrolll elektro-hidrolik liftomatik sisteminin Ustten kesit gdrinimui

Sekil 3— Cift kontrollii elektro-hidrolik liftomatik sisteminde iki selenoidinde aktif olmadig™

hidralik sema {Pozisyon "0")

Sekil 4— Cift kontroll elektro-hidrolik liftomatik sisteminde A selenoidinin aktif B selenoidinin
aktif olmad@Chidrolik sema

Sekil 5- Cift kontrolll elektro-hidrolik liftomatik sisteminde A selenoidinin aktif olmadgOoB

selenoidinin aktif oldugu hidrolik sema

REFERANS NUMARALARI

a = Pistonun A selenoidine dogru olan hareket yonuni gostermektedir.

b = Pistonun B selenocidine dodru olan hareket yéniind gdstermektedir.
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0 = Pistonun nétr konumunu gdstermekiedir.
P = Basn¢ Hatt[{Pompa Hattl)

T = Geri Ddnis Hatt(Tank Hattl}

A = Silindir

1. Cift Kontrellil Elektro-hidrolik Liftomatik Sistemi
2. Valf Govdesi

3. A Selenoidi

4. B Selenoidi

5. Piston

6. Kilit

7. AYayl|

8. B Yayrll

9. Pompaya Bagl Kanal

10. Tanka Bagl Kanal

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI

Bu detayl_agklamada bulus konusu venilik sadece konunun daha iyi anlaslimasna yonelik
hichir snmlaycO etki olusturmayacak orneklerle acgklanmaktadin. Buna gére asagdaki
anlatimda ve resimlerde, hidrolik kald ricllkollarinllistenilen pozisyona getirebilmek icin
hidrolik mekanizma ile kullani¢ nin herhangi bir kuvvet uygulamadan traktdr icinden veya
traktér digindan bir dugmeye basllarak sistemin kolayca harekete gegcirilmesini saglayan gift

kontrollil elektro-hidrolik liftomatik sistemi anlat Tmaktad /.

Sekil-1'de Cift kontrollii elektro-hidrolik liftomatik sisteminin perspektif bir gorinimi yer
almaktad®. Hidrolik sistemin cal3masO icin sistemde, hattd basmglandFacak aktihator,
Pompla hatt(P) ve Tank hatt {T) bulunmaktadir.

Cift Kontrollu elektro-hidrolik liftomatik sistemi (1);
¢« Kullanig nin sistemi aktif hale getirmesini saglayan ¢ konumlu bir butona,
+« Hatt“bas(fc¢land Tacak aktlator,
+ BasinclDyadn icinden gectidi basing hatt (P),
+ Kollar n agsagl veya yukar hareketi esnas nda yag n iginden gegerek tankta biriktigi
geri ddnus hatt (T),
s Sistemin batln unsurlarinin Ustiine montajland d| valf govdesi (2),
s hidrolik kald ri¢’ 'kollarin n Uzerine badland g! ive kollarin hareket etmesini saglayan

piston (5),
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+ Pistona yakin konumda bulunan ve yagin hareketini engelleyen veya izin veren A
selenoidi (3),

+ A selenoidine (3) gore pistona uzak konumda bulunan ve yad n hareketini engelleyen
veya izin veren B selenoidi (4),

¢ Pistona {5) bagll ive A selenoidine (3) yak n konumda yer alan ve A selenoidi aktif
iken gerilen A yay (7),

+ Pistona {5) bagll ive B selenoidine (4) yak n konumda yer alan ve A selenoidi aktif
iken s kisan B yay! (8),

+ A selenoidi (3) ve B selenoidi (4) deaktif iken yaylar (7,8) ile beraber pistonun orta
konumda durmasin saglayan kilide (6),

+ Baslingll yad/n icinden gectigi pompaya bagll kanal (9)

s Pistonun (5) hareketi sonrasCbasnglyagn icinden gegctigi tanka baglkanal (10}

unsurlarna sahiptir.

A selenocidi {(3) ve B selenoidi (4) deaktif iken, valfin badl” oldudu basing hatt (P) ag k, geri
donus hattl I(T) ise basing hattl tarafinda kapall Ikenumdadin. Bu kenumda basingll yag
bas n¢ hattindan (P) gelerek, pompaya bagdll kanala (9) ulas r. Her iki solenoid deaktif oldugu
icin, bas ngl pompaya bagdl kanalda (9) kalmaktadir. Sistemin piston (5) kism tank hattina
(geri donls hattima (T)) acidigriicin basngl™ yad bulunmamaktadif. Pistonun (5) her iki
ksmmnda yer alan A yay_(7) ve B yay_(8) ve kilit (6) sayesinde piston (5) orta konumda
tutulmaktadin.“0” konumunda hidrolik sema sekil-3'te gdsterilmektedir. Bu konumda kald(ric(]
kollarCkullanen n blraktid (istedigi} konumda kalmaktadm.

A selenoidi (3) aktif, B selencidi (4) deaktif iken, pompaya bagl kanala (9) gelen basmn¢l Jyag

A selenoidi (3) yonindeki hattan gecerek pistonun (5) “a” ydnindeki duvar na iletilir. Basngl —
yag pistonun (5) belirtilen ylzeyine kuvvet uygular. Bu kuvvet A yay nin (7) gerilme kuvvetini
ve B Yayun (8) slkstioma kuvvetini yenerek pistonu (5) “b” yoninde hareket etmesini
saglar. Pistonun (5) diger tarafinda bulunan yag, Tanka bagll lkanaldan (10) gegerek geri
dénus hattina {T) gider. Piston (5) hareketi ile birlikte kaldiri¢ kollar yukar kalkar. “b”

Konumunda hidrolik sema sekil-4'te gosterilmektedir.

B Selenoidi (4) aktif, A selenoidi (3) deaktif iken, pompaya bagl(kanala (9) gelen bas n¢llya§
B selenoidi (4) yonlindeki hattan gecerek pistonun (5) “b” yéniindeki duvarna iletilir. Basngl_
yag pistonun (5) belirtilen ylzeyine kuvvet uygular. Bu kuvvet A yayinn (7) skigtrma
kuvvetini ve B yaynin (8) gerilme kuvvetini yenerek pistonu “a” yéninde hareket etmesini

saglar. Pistonun (5) diger tarafinda bulunan yad, Tanka baglllkanaldan {13) gecerek geri



donis hattma (T) gider. Piston (5) hareketi ile birlikte kaldini¢c(l kollar_ agag(iner. “c”

Kanumunda hidrolik sema sekil-5'te gésterilmektedir.
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