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OZET
HIDROLIK SISTEMLI MOBIL iINSAAT MAKINESI

Mevcut bulug, en az iki pistonlu silindir birimli bir hidrolik sistemi, pistonlu silindir
birimleri ve kumanda pistonlar arasinda basing dengeleme igin bir dengeleme hatt
olan bir mobil ingaat makinesi ile ilgili olup, burada her kumanda pistonu, bir pistonlu

silindir birimi ile baglantili olarak iligkilendirilmigtir.
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ISTEMLER

1. En az iki pistonlu silindir birimli (20, 22) bir hidrolik sistemi (10), pistonlu
silindir birimleri (20, 22) ve kumanda pistonlari (30, 32) arasinda basin¢ dengeleme
icin bir dengeleme hatti (50) olan, burada her kumanda pistonunun (30, 32), bir
pistonlu silindir biriminin (20, 22) baglantisi (24, 25) ile iliskilendirildigi mobil insaat

makinesi olup, ozelligi;

en az bir 2 yonlli akis ayar valfinin (70, 72), geri tepme valfi islevi ile en az

dengeleme hattiyla (50) baglanti halinde olmasi ile karakterize edilir.

2. Istem 1'e gére mobil ingaat makinesi olup, ézelligi; 2 yénli akis ayar valfinin
(70, 72) dengeleme hattinin (50), kumanda pistonunu (30, 32) ve pistonlu silindir

biriminin (24, 25) baglanti noktasini baglamasi ile karakterize edilir.

3. istem 1 veya 2'ye gdre mobil ingaat makinesi olup, dzelligi: her bir pistonlu
silindir biriminin (20, 22) 2 yonlu akig ayar valfiyle (70, 72) iligkilendirilmesi ile
karakterize edilir.

4, Istem 3'e gdre mobil ingaat makinesi olup, dzelligi; 2 yonli akis ayar valfinin
{70, 72) her birinin, dengeleme hattinin (50) uc tarafinda dizenlenmesi ile

karakterize edilir.

5. Yukaridaki istemlerden herhangi birine gére mobil insaat makinesi olup,
dzelligi; 2 yonlu akig ayar valfinin (70, 72) iki paralel akiskan kilavuzuna sahip
olmasi, burada bir birinci akiskan kilavuzunda, ayarlanabilir ¢caph bir birinci kisma
dgesi (74) éngorilmesi ve ikinci akiskan kilavuzunda seri halinde bir geri tepme
dgesi (75) ve bir ikinci kisma ogesi (76) duzenlenmesi ile karakterize edilir.

6. Istem 5’e gére mobil insaat makinesi olup, ézellidi; ikinci kisma dgesinin (76)
bir enjektor olmasi ile karakterize edilir.

7. Yukaridaki istemlerden herhangi birine gére mobil insaat makinesi olup,
ozelligi; 2 yonli akis ayar valfinin (70, 72) bir ara plakaya entegre edilmis olmasi ile

karakterize edilir.

8. Yukaridaki istemlerden herhangi birine gdére mobil ingaat makinesi olup,
azelligi; 2 yonlu akis ayar valfinin (70, 72), kumanda pistonu (30, 32) ve pistonlu
silindir biriminin (20, 22) baglanti noktasinin (24, 25) badlantisini sadlayan hattan
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(110, 110°) aynlan bir hat (120, 120’) igcinde dizenlenmesi ve bu dallanma hattinin

{120, 120’) dengeleme hattinin (50) bir ucuna baglanmasi ile karakterize edilir.

9. Yukaridaki istemlerden herhangi birine gére mobil ingaat makinesi olup,
azelligi; pistonlu silindir birimlerinin (20, 22) ayni yapiya sahip olmasi ile karakterize
edilir.

10. Yukaridaki istemlerden herhangi birine gére mobil ingsaat makinesi olup,
ozelligi; pistonlu silindir biriminin (20, 22) bir silindirik piston bélmesi (21, 23) ve bir
dairesel bosluga (26, 27) sahip olmasi, burada piston bdlmesinin (21, 23)
baglantisinin 2 yonlu akig ayar valfinin (70, 72) bir baglantisina baglanmasi ile

karakterize edilir.

11.  Yukaridaki istemlerden herhangi birine gore mobil insaat makinesi olup,
ozelligi; 2 yonli akis ayar valflerinin (70, 72) ayni yapiya sahip olmasi ile karakterize

edilir.

12. Yukandaki istemlerden herhangi birine gdre mobil ingaat makinesi olup,

ozelligi; mobkil ingaat makinesinin bir ekskavator clmasi ile karakterize edilir.
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TARIFNAME

HIDROLIK SiSTEMLi MOBIL INSAAT MAKINESI

TEKNIK ALAN

Mevcut bulug, en az iki pistonlu silindir birimli bir hidrolik sistemi, pistonlu silindir
birimleri ve kumanda pistonlar arasinda basing dengeleme igin bir dengeleme hatt
olan bir mobil ingaat makinesi ile ilgili olup, burada her kumanda pistonu, bir pistonlu

silindir birimi ile baglantili olarak iligkilendirilmistir.

TEKNIGIN BILINEN DURUMU

Bu tdr hidrolik sistemler, drnegin mobil insaat makinelerinde, 6zellikle hidrolik
ekskavatoérlerde kullaniimaktadir. Digerleri yani sira hidrolik ekskavatorler ve diger
mobil insaat makineleri yuk kaldirma igleri i¢in de kullaniimaktadir. Bu durumda,
glvenlik nedenleriyle, bir hortum ya da bir boru hatti patladidinda yukuan kontrollt
olarak indiriimesini saglayan boru emniyet valfleri sart kosulmaktadir. GB 2 055
977, teknigin mevcut bilinen hidrolik sistemine sahip olan bir mobil yapi makinesini
ortaya koymaktadir. Bir ekskavator durumunda, tipik olarak kol igin, daha buyuk
makinelerde bom ic¢in iki paralel pistonlu silindir birimi kullanilir. Her iki pistonlu
silindir biriminin homojen bir yik emilimini saglamak icin, bir dengeleme hatti

kurulur.

ISO 8643’e gore, bu dengeleme hattinin patlamasi halinde yag kaybi silindir bagina
10 I/ dakikayl gegmemelidir. Bu gerekliligi karsilamak igin, bilinen sistemlerde
{ayrica bakiniz Sekil 1), akis miktarini maksimum basin¢ta (tahrik tarafinda) 10
I/dak ile sinirlayan referans numaralar 40, 42 olan enjektorler kullanir.

Bu sistem statik olarak bir basing dengeleme saglar. Dinamik ¢alismada simetrik
bir yik tutma saglamak icin, Sekil 1'de 30, 32 referans numaralari ile tanimlanmis
olan sistemin kumanda pistonlarinin, her an ayni acgilma kesitine sahip olmasi
gereklidir, bunun ise toleranslar ve bozucu buyuklukler nedeniyle gerceklestirilmesi

kolay degildir.

Bozucu buylklikler arasinda, digerlerinin yani sira, kumanda pistonunun ayni

hedef degerde daha az enine kesit birakmasini ve boylece daha fazla yuk
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tasimasini gerektiren hidrodinamik puskiirtme kuvveti f (VAp;Q) bulunmaktadir.
Yani, basinglar dengeden ¢iktidinda, yik sadece bir silindir tarafindan taginir.
Guvenli bir dinamik ¢ahistirma igin, silindirler arasindaki kaguk bir basing farkinda
bile yeterli bir dengeleme miktan gereklidir. Enjektérlerin f (VAp;A) akis 6zelliklerine
bagh olarak, ozellikle daha buyuk makinelerde kuguk bir basing farkinda
toleranslarin etkisini telafi etmek igin yeterli denge gergeklesemez. Daha buyuk bir
kisma valfi kesitine sahip olan bir kisma valfi takarak, artikk standart

karsilanamayacaktir.

BULUSUN TANIMI

Bu nedenle sunulan bulusun amaci, giriste belirtilen tirde bir hidrolik sisteme sahip
bir mobil yapi makinesinin avantajli bir sekilde, o6zellikle sistemin basit ve glvenli
yapida olacag: ve ilgili standartlan karsilamaya devam edecedi sekilde, basing
farkhhklarini telafi etmek igin her zaman yeterli bir dengeleme miktarinda hidrolik
akiskanin saglanabilmesi etkisine yonelik olarak daha da gelistirilmesidir.

Bu amaca, bulusa gére istemi 1'in dzelliklerini tagiyan hidrolik sisteme sahip bir
mobil yapi makinesi ile ulasilir. Buna gore, bir hidrolik sistemin en az iki pistonlu
silindir birimi, pistonlu silindir birimleri ve kumanda pistonlan arasinda basing
esitlemesi icin en az bir esitleme hatti icermesi ongoérulmus olup, burada her bir
kumanda pistonu bir pistonlu silindir birimi ile iligkilendirilmistir ve burada en az bir
adet 2 yonlU akis ayar valfi, geri tepme valfi iglevi ile en az bir dengeleme hatti ile
baglanti halindedir.

Bununla, kug¢iuk bir basing farkinda bile, sabit bir dengeleme miktarinin
saglanabilecedi, bunun da belirleyici anda, yani daha once bilinen sistemlerde
oldugu gibi sadece bir enjektdre sahip olan bir ¢ézumden 5-10 kat daha buyuk
basing farklarinin meydana gelmesinde gerceklesmesi gibi avantajli bir sonug elde
edilir. Ayni zamanda, silindir basina egitleme hattinin patlamasinda maksimum yag
kaybinin 10 lI/dak degerini asmamasi ve dolayisiyla ilgili standardin karsilanmasi
saglanir. Ornegin, geri tepme valfi fonksiyonuna sahip 2 yonlii akis ayar valfinin,
entegre bir tasarimda her iki yonde olusturulmasi ve dengeleme hattinda
duzenlenmesi dusunulebilir. Bayle bir 2 yonlu akis ayar valfinin entegre tasarimda

dengeleme hattini igermesi de mumkundur.
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Ayrica, 2 yonli akis ayar valfinin dengeleme hattini, kumanda pistonunu ve pistonlu
silindir birimlerini baglamasi da éngdrilmus olabilir. Bu dizenleme, ayni zamanda
basit bir tasarima sahip dinamik ¢alistrmada guvenli bir basing dengelemesini
avantajl bir sekilde sadlar.

Her bir pistonlu silindir biriminin 2 yonlu akis ayar valfi ile iligkilendiriimesi de
mumkundur. Bununla, daha 6nce kullanilan hidrolik sistemlerin, daha oOnce
kullanilan kiskaglar yerine, avantajli olarak 2 vyonla akis ayar valfleri
kullanilabildiginden, daha sonra yeniden donatilabilme gibi avantaji bir sonug elde
edilir. Ayrica, hidrolik sistemin simetrik bir yapisini saglamak mamkun olur. Simetrik
hir tasarim, dinamik isletimde simetrik bir yiok dagilimini avantajli bir sekilde
kolaylastirir.

Ayrica, 2 yonlu akis ayar valfinin her birinin, dengeleme hattinin ug tarafinda
dizenlenmesi de dustnulebilir.

Bunun dtesinde, 2 yonll akis ayar valfinin iki paralel akiskan kilavuzuna sahip
olmasi ongorulmuius olabilir, burada bir birinci akiskan kilavuzunda, ayarlanabilir
capli bir birinci kisma 6gesi ongorulmus olabilir ve/veya ikinci akiskan kilavuzunda
seri halinde bir geri tepme ogesi ve bir ikinci kisma ogesi diizenlenebilir. Geri tepme
ogesinde, ornek vermek gerekirse bir geri tepme valfi s6z konusu olabilir. Geri
tepme ogesinde tercihen, bu sekilde tasarlanan ve sadece belirli bir simir
bhasincinda veya ani basin¢ dlsusiinde tetiklenen bir geri tepme o6gesi sz
konusudur.

lkinci kisma égesinin bir enjektdr olmasi tercih edilir. Bununla birlikte, ikinci kisma
dgesinin bir kisma valfi olmasi da ayni sekilde iyi olabilir.

Ayrica, 2 yonlu akis ayar valfinin bir mahfazaya ve/veya bir ara plakaya entegre
edilmis olmasi da mumkundur. Bununla, hidrolik sistemin kompakt bir tasarimi
mumkun kilinir. Ayrica, bu tur bir entegre tasarim, ornegin mobil insaat
makinelerinde yaygin olmayan, sert cevre kosullarina kargl koruma saglar.
Mahfazada, simdiye dek kullanilmis olan klasik boru kopma emniyet valfi igin bir
mahfaza da s6z konusu olabilir.

Ayrica, 2 yonlu akis ayar valfinin, kumanda pistonu ve pistonlu silindir birimi
baglantisimi saglayan hattan ayrilan bir hat iginde dizenlenmesi ve bu dallanma
hattinin dengeleme hattinin bir ucuna baglanmasi da 6ngorulmuas olabilir.

Pistonlu silindir birimlerinin ayni yapiya sahip olmasi tercih edilir.



10

15

20

25

30

Avantajli olarak, pistonlu silindir biriminin bir silindirik piston bélmesi ve bir dairesel
bosluga sahip olmasi sadlanabilir, burada piston bélmesinin baglantisi 2 yonll akig
ayar valfinin bir baglantisina baglanir.

2 yonli akig ayar valflerinin ayni yapiya sahip olmasi da avantajli olabilir.

Gizimler

Mobil ingaat makinesinin bir ekskavatér olmasi ozellikle avantajidir. Daha fazla
detaylar ve avantajlar, ¢izimde daha ayrintilh olarak gosterilen uygulama drnedi ile
aciklanacaktir.

Gosterilenler:

Sekil 1: bilinen bir hidrolik sistemin sematik bir gorunumi ve
Sekil 2: bir hidrolik sistemin bulusa gore uygulama o6rneginin sematik bir
gosterimi.

Cizimlerdeki Detaylarin Agiklanmasi
10- Hidrolik sistem

20- Silindir birim

21- Piston boslugu

22- Diger silindir birim

23- Diger piston boslugu

24- Baglanti noktasi

25- Diger baglanti noktasi

26- Dairesel alandaki bogluk

27- Diger dairesel alandaki bosluk
28- Baglanti noktasi

29- Diger baglanti noktasi

30- Kumanda pistonu

32- Diger kumanda pistonu

34- Piston

35- Piston Kkolu

36- Diger piston

37- Diger piston kolu

40- Kisma dgesi
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42- Diger kisma 6gesi
45- Kirllma valfi

45'- Diger kinlma valfi
50- Dengeleme hatt
60- Depo bolmesi

62- Diger depo bolmesi
70- Akis ayar valfi

72- Diger akis ayar valfi
74- Birinci kisma 6gesi
75- Geri tepme valfi

76- Ikinci kisma 6gesi
100- Hidrolik hat

100’- Diger hidrolik hat
110- Hat

110’- Diger hat

120- Dallanma hatt
120’- Diger dallanma hatt

BULUSUN DETAYLI ACIKLANMASI

Sekil 1, ayrnintil olarak gdsterilmeyen hidrolik ekskavator gibi bir mobil yapi
makinesi icin bilinen bir hidrolik sistemin (10) sematik sunumunu géstermektedir.
Hidrolik sistem (10) buyik ol¢lde simetrik olarak yapilandiriimistir ve iki paralel
hagli, ayni sekilde tasarlanmig pistonlu silindir birimine (20, 22) sahiptir.

Pistonlu silindir birimlerinde (20, 22), baglanti noktalari (24, 25) uzerinden hidrolik
sistemin (10) diger bilesenleri ile akiskan baglanti i¢cinde olan silindirik piston
bosluklan (21, 23) bulunmaktadir. Pistonlu silindir biriminin (20, 22) pistonu (34, 36)
ayrica, piston boélmesi (21, 23) icindeki hacmin veya basincin arttirilmasiyla disa
surilebilen bir piston koluna (35, 37) sahiptir.

Pistonlu silindir birimlerinin (20, 22) pistonunu (34, 36) ve piston kolunu (35, 37)
igeri itmek igin, dairesel alandaki bosluklarin (26, 27) igindeki hacim arttirilir, bunun
icin, piston boslugundaki (21, 23) hacim buna goére azaltilirken, dairesel alandaki

bosluklarin (26, 27) baglanti noktalar (28, 29) uzerinden akiskan sevk edilir.
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Pistonlu silindir birimlerinin (20, 22) piston kollarinin (35, 37) dinamik olarak
homojen bigimde disa strilmesi igin, bir kisma dgesi (40) olan, bagdlanti noktalarina
(24, 25) baglanan hattan (110, 110’) ayrlan bir hat (120) tasarlanmigtir. Kisma dgesi
{40), hat (110} ve hat (120) veya kisma 6gesi (42) ve hatlar (110've 120"} her biri
avantajl sekilde bir boru kirima valfi (45, 45') bunyesinde birlestirilebilirler. Kisma
ogeleri (40, 42), maksimum akigi 10 l/dak ile sinirlarlar, bdylece hattin (50) kopma
halinde, pistonlu silindir birimi (20, 22) basina maksimum 10 I/dak hidrolik akiskan
disari ¢ikabilir. Dengeleme hatti (50), her bir ucundan, boru kepma glvenlik valfine
{45, 45") ve kisma valflerine (40, 42) baglanmistir.

Piston Kkollarinin (35, 37) disa dogru sOrulmesi i¢in, hidrolik akiskan depo
bolmelerinden (60, 62) hidrolik hatlar (100 veya 100') piston bosluklarina (21, 23)
pompalanir. Hidrolik akiskan, piston bosluklarinin (21, 23) baglanti noktalarindan
(24, 25) girmeden dnce, hidrolik akigkan dnce, érn. pistona (34, 36) karsi uygulanan
basing igin dnceden belirlenmis deger temelinde akis kesitlerini belirleyen kumanda
pistonlari (30, 32) boyunca akar.

Kumanda pistonundan (30, 32) sonra hidrolik akigkan, ayni yapida olan boru kopma
emniyet valfi (45, 45 ") icinden gecgerek akar.

Yukarida belirtildigi gibi, bilinen hidrolik sistemin boyle bir duzenlemesi, dinamik
calismadaki basing farklilklarinin yeterli bir sekilde dengelenmesine izin
vermezken, dengeleme hattinin (50) kopmasinda yag kaybi standartlarini
karsilamaktadir, bundan sonra pistonlu silindir birimi (20, 22) basina 10 l/dak’dan
daha fazla olmayan miktarda yag digari sizabilir.

Hidrolik bir ekskavator gibi bir hidrolik sistemin (10) buluga konu olan bir uygulama
ornegi Sekil 2'de gosterilmektedir, bu, bir yandan, hidrolik akigskanin dengeleyici
hatlar (50) icerisinden yuksek bir dinamik dengelemeyi mumkun kilmaktadir,
ornedin, kumanda pistonlarinin (30, 32) biraz farkh bir kesite sahip olmakla birlikte,
yine de standardi karsilamaktadir, buna gbdre dengeleme hattinin (50)
catlamasindan sonra, pistonlu silindir birimi (20, 22) basina maksimum 10 |/dakika
hidrolik sivi ¢ikabilir, bdylece digsari slUrldlen pistonlu silindir birimleri (20, 22)
tarafindan dolayl olarak kaldinlan yuk yavasga indirilir.

Bu durumda, Sekil 2'de gosterilen uygulama ornegi, Sekil 1'de gosterilen hidrolik
sisteme (10) buylk oOlglide benzer sekilde yapilandinimistir. Buna gore,

karsilastinlabilir bilesenler ayn referans numaralariyla tanimlanmistir. Sadece
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dnceden bilinen boru patlama emniyet valfi (45, 45"), iki yonlu bir akis ayar valfi (70,
72) ile degistirilmistir. [ki yonlii akis ayar valfi (70, 72), dengeleme hattinda (50) her
bir ugta duzenlenmigtir ve hat (120 veya 120') dzerinden baglanti noktasina (24)
yonelik hatta (110, 110') baglanir.

Ornegin, kumanda pistonunun (30), diger tarafta dizenlenmis olan kumanda
pistonundan (32) daha buyuk bir kesite sahip olmasi durumunda, normal olarak
piston (34) (zerinde etkide bulunacak olan yiksek basing, asagidaki gibi
dengeleme hatti (50) Uzerinden dengelenir veya patlama durumunda hidrolik yag
gibi hidrolik akiskanin kisintili bir gikigi saglanir:

Kumanda pistonundan (30) gelen akiskanin bir kismi, hat (120) Gzerinden, paralel
olarak baglanmis iki akigkan kilavuz yolu olan 2 yonlu akig ayar valfine (70)
dallandirihir.

Bu arada, 2 yonli akis ayar valfinin (70) bir birinci akiskan kilavuz yolunda,
ayarlanabilir agiklik enine kesiti ile donatiimig bir kisma dgesi (74) tasarlanmigtir.
Diger akiskan kilavuzda, bir kisma dgesi (76) ve bunun asagi akis yéninde bir geri
tepme valfi (75) duzenlenmistir.

2 yonla akis ayar valfi (72), yapisal olarak 2 yonll akis ayar valfi (70) ile aynidir.
Kanalin (50) ¢atlamasi durumunda, geri tepme valfleri (75), pistonlu silindir birimi
{20, 22) basina 10 l/dakikadan fazla hidrolik sivinin disari sizmasini 6nler, boylece
pistonlar (34, 36) duzglin ve yavas bir sekilde igeri surilir. Bu durumda, ikinci
akigkan kilavuzlar, kisma égesi (76) ile her biri kisma dgesi (75) Uzerinden bloke
edili, béylece bir akigkan ¢ikisi sadece birinci kisma dgesi (74) araciidiyla
degisken c¢apli olarak gerceklesebilir. Bdyle bir durumda, oOrnegin, ayrintili
gosterilmeyen bir kumanda unitesi ya da duzenleme yoluyla, kisma 6gesinin (74)
sadece 10 l/dakikahk bir maksimum akigsa olanak taniyan bir agiklik enine kesite
sahip olmasi saglanir.

Avantajl olarak, sadece bir dengeleme gereksiniminin tespit edildigi bir durumda,
yani drnegin, sadece kumanda pistonlarinin (30, 32) farkh acikhk enine kesitleri ile
pistonlu silindir birimlerinin (20, 22) diga surilmesinde, bir rol oynamasi, degisken
gapa sahip birinci kisma o6gesinin (74) bir enine kesit artisinin spesifik clarak
yonlendirilmesinin mumkun hale getiriimesi ongoérulmustur, boylece dengeleme

hatti (50) GUzerinden ylksek dinamik basing esitlemesi gerceklestirilebilir.
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Digan surme tamamlandiktan sonra tekrar sifir pozisyonuna geri dénduralir, diger
bir deyigle, kisma dgesinin (74) ¢api yine maksimum 10 l/dak’lik bir akisa olanak
tanir. Bununla, sadece bir dengeleme durumunda daha yuksek bir akis hizinin
mUmkuin olmasi saglanir iken, ayni zamanda sadece standarda karsilik gelen akis
hizlan, kisma 6gesinin (74) sinirh agikhk enine kesiti ile mumkun olur, boylelikle
dengeleme hattinin (50) patlamasinda, pistonlu silindir birimi (20, 22) basina en
fazla 10 I/dak yag kaybi meydana gelir.

Dengeleme hattinin (50) saptanan, 6rmedin dengeleme hatti (50) alaninda
saptanan ani bir basin¢ dususu ile, tercihen otomatik olarak, henlz yapilmadigi
takdirde, kisma égeleri (74) sifir kKonumuna geri déondaralar.

Kisma ogeleri (74) kendiliginden geri donebilir, yani artan bir gap igin mutlaka ayn
bir etkinlestirme yapilmalidir. Bu tur bir etkinlestirme en son tespit edilen bir patlama
olayinda geri cekilebilir, bdylece kisma ogeleri (74) otomatik olarak 10 I/dak 'lik bir
maksimum akisa olanak taniyan bir ¢capa geri dondtrGlur.

TANIMLAMADA BELIRTILEN REFERANSLAR

Basvuran tarafindan belirtilen bu referanslar listesi yalnizca okuyucu icin bir kolaylik
saglamasi igindir. Avrupa patent dokimaninin bir parcasini tegkil etmez.
Referanslarin derlenmesinde buylk bir 6zen gésteriimis olmakla birlikte hatalar
veya eksiklikler olabilir ve EPO bu anlamda higbir sorumluluk Gstlenmemektedir.
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