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OZET
SENSOR DUZENLEMESI, TAKOGRAF DUZENLEMESI VE BIR
MANIPULASYONUN KESFEDILMESINE YONELIK YONTEM

Bulus, bir sensére ve sinyal islemeye yonelik bir cihaza sahip bir sensdr dizenlemesi
ile ilgilidir. Sensér duzenlemesini, bir manipilasyonun bir miknatis ile kesfedildigi
sekilde tasarlamaya yoOnelik olarak, sensor sinyali, sinyal islemeye yonelik olarak, bu
sensor sinyalini dnceden belirlenen bir calisma araligi ile karsilastiran ve sensor
sinyalinin bir degerinin, g¢alisma araliginin diginda bulunmasi durumunda bir
manipllasyon sinyalini baslatan, cihazin bir ikinci komparatériine beslenir. Ayrica,
bulug, bir takograf dizenlemesini ve manipulasyonun bir miknatis ile kesgfedilmesine

yoénelik bir yéntemi icerir.
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iISTEMLER

Bir sensor (10; 10" ve bir sensdér sinyalinin (Us; Is) sinyal iglemeye (11'; 11")
yénelik bir cihazini iceren sensdr dizenlemesi {(1°; 1") olup, burada, sensér, bu
sensér sinyalini, bir manyetik alanin biayikligane badli olarak uretir ve cihaz, bir
birinci komparatére (110") sahiptir ve bu komparatér, sensér sinyalini, en az bir
esik degeri (S1, 32) ile karsilastinr ve buna bagh olarak, birinci veya ikinci bir
degere sahip bir impuls treteci sinyalini (U_OUT) Uretir,

dzelligi, cihazin (11'; 11"), ek olarak, bir manyetik alanin, sensér manyetik
alanina ek olarak, ilave sekilde Ust Uste bindiriimesi vasitasiyla gerceklesen
sekilde bir manipulasyon tegsebbusunun kegfedilmesine yonelik olarak, bir ikinci
komparatdre (120) sahip olmasi, bunun, sensér sinyalini, dnceden belirlenen bir
galisma araligi (AB) ile karsilastirmasi ve sensor sinyalinin (Us; Is) bir degerinin,
calisma arahdmin {AB) disinda, sensdr sinyalinin en az bir dederinin, dnceden
belirlenen galisma aralifinin disinda bulundugu tarzda secilmesi durumunda bir
manipllasyon sinyalinin {MS) baslatiimasi ve sensor sinyalinin bir kaymasinin,
impuls Ureteci sinyalinin konumunun mevcut noktadan itibaren bir daha
degismeyecedi sekilde biylk olmasi ve cihazin, sensér sinyalini, bir diger
deger araliyi boyunca belirlenen glvenli bir gahsma araligi (SAB) ile
karsilastiran bir l¢lncl komparatére sahip olmasi ile karakterize edilmesidir,
burada, glvenli calisma araligi (SAB), tamamen, calisma arali§i (AB) igine

gomulidur.

Onceki istemlerden herhangi birine gére sensér diizenlemesi olup, ézelligi,
birinci komparatorin (110", sensor sinyalini (Us; 1s), en az iki esik degerleri {S1,
S2; 81, 82'; SM1, SM2) ile kargilagtirmasi ile karakterize edilmesidir, burada,
bu iki esik degerleri, anahtarlama histerezi fonksiyonu, tercihen, sensor
sinyalinin biyUkligine bagli olarak yeniden ayarlanabilen bir anahtarlama

histerezi fonksiyonu seklinde konfiglire edilirler.

Onceki istemlerden herhangi birine gdre sensér diizenlemesi olup, 6zelligi,
cihazin {11"; 11"), sensér sinyalinin dinamik olarak yeniden ayarlanmasina

yonelik olarak konfigure edilmesi ile karakterize edilmesidir.
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. Onceki istemlerden herhangi birine gére sensér dizenlemesi olup, ézelligi,

sensoran (10; 10", tercihen bir ampflikatdre sahip bir Hall sensori olmasi ile

karakterize edilmesidir.

. Onceki istemlerden herhangi birine gére sensér dizenlemesi olup, 6zelligi,

cihazin, program teknigi agisindan, birinci ve/veya ikinci komparatorin (110°,
120) mikro kontrolcl tarafindan igerildigi tarzda konfigure edilen bir mikro

kontrolcii igermesi ile karakterize edilmesidir.

. Onceki istemlerden herhangi birine gére sensér diizenlemesi olup, 6zelligi,

birinci komparatdrun, bir Schmitt-tetikleyicisi ve/veya ikinci komparatéran bir

pencere diskriminatorl icermesi ile karakterize edilmesidir.

. Onceki istemlerden herhangi birine gére bir takografa (20) ve bir sensér

dizenlemesine (1’; 1"} sahip takograf dizenlemesi olup, 6zelligi, bir cihazin
(FB), bir hata fonksiyonunun ve/veya bir hata protokol(iniin kurulmasina yonelik
olarak, gelen manipllasyon sinyalinin (MS), takografta hata fonksiyonunun
velveya hata protokoliinin kurulmasinin baglatildidi tarzda konfiglre edilen

sekilde mevcut olmasi ile karakterize edilmesidir.
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TARIFNAME
SENSOR DUZENLEMESI, TAKOGRAF DUZENLEMESI VE BIiR
MANIPULASYONUN KESFEDILMESINE YONELIK YONTEM

Bulusun konusu, istem 1°in giris kismina gdre bir sensor duzenlemesi ve ayni zamanda

bu tur bir sensor diizenlemesine sahip bir takograf dizenlemesidir.

Bir ticari aracin isletim verileri kaydi alaninda, bu kayitlarin belgesel karakteri
nedeniyle, genellikle manipllasyonlara tesebbis edilmektedir. Geg¢mis slregte,
ozellikle takograflarin kendisi, bu tesebbiislerden etkilenmistir. Bununla birlikte, dijital
takograflarin kullaniimaya baglanmasindan bu yana, geligtirilen gifrelemeler nedeniyle,
takograflar {zerindeki manipllasyon tegebbusleri dahi dnemli sekilde dlsmuistir.
Bununla birlikte, takograflara yonelik impuls Uretecini iceren sensér duzenlemeleri
Uzerinde ve disli mekanizmasina yonelik sensdr dlizenlemelerinin kesit noktalar
Uzerinde artan manipilasyon tesebbisleri gozlenmektedir. Sensor dizenlemelerine
iliskin gereklilikler, digerlerinin yani sira, uluslararasi standart 1ISO 16844-3 “Karayolu

araclar - Takograf sistemleri - Bolim 3: Hareket sensorl araylzi’nden elde edilebilir.

US 6 522 131 B1'den bir Hall-etkisi sensorline sahip bir sensér sistemi bilinir. S6z
konusu sensor sistemi, Hall-etkisini, cesitli modlarda isletilebilecek bir sekilde konfiglre
eden hir devre dlzenlemesini igerir. Birinci modda, bir digli garkinin mevcut olduguna
veya olmadidina dair bir tespit yapilir. ikinci modda, zamansal dogruluk test edilir.
Devre dizenlemesi, bu amaca yonelik olarak manyetik sensor elemanlarina sahiptir,

bunlar, digli carklar gibi tespit edilecek olan elemanlarin mevcudiyetini ylritar.

WO 97/35282 A1'de, bir kontrol cihazi Uzerinde, bir impuls dreteci sinyalinin aktarm
hattinin manipilasyonlanni dnlemeye ydnelik bir ydntem ve ayni zamanda buna uygun
bir veri aktarnm cihazi kamuya ifsa edilir. Bununla birlikte, sensoriin 6lgilen

biylkliginin manipllasyonu tespit edilemez.
Manipllasyonun bir diger olasihgi, gergek zamanda aktarilan impuls Greteci
sinyallerinin manipiile edilmesinde yatar. Onlemeye yénelik bir yéntem, drnegin DE 10

2004 043 052 B3'te ifsa edilir.

Bir diger manipllasyon alasihdi, manipille edilmis bir impuls tretecinin kullamimasinda
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yatar. Manipille edilmis bu tdr bir impuls Uretecinin mevcudiyetinin kesfedilmesine
yonelik bir ydntem, DE 195 22 257 A1'de aciklanir.

EP 0 892 366 B1'de, ara¢c hizini temsil eden bir impuls Ureteci sinyalinin, genlik
modilasyonlu olmasi durumunda, bir taksimetre veya bir takograf (zerinde
manipUlasyonlarin énlenmesine ydnelik olarak bir karsi dnlemin baslatildigi bir yontem
agiklanir. Bu sayede, bir impuls frekansina sahip impuls Ureteci sinyalinin, farkl
frekanstaki bir ikinci sinyal tarafindan Gstine bindirilmesi engellenir. Bununla birlikte, bu
yontem, impuls Ureteci sinyalinin, impuls frekansinin sifira dogru meyillendigi sekilde
manipiile edilmesi durumunda higbir ¢dziim sunamaz. ikinci sinyal ile (st Giste binmenin

sonucu olarak, takograf, sadece ikinci sinyalin frekansini dl¢cecektir.

Yukarida belirtilen yontemler, olglilecek olan bdyukldklerin  bir manipllasyonunu
anlamaya dahi uygun dedildir. Bu baglamda, bir manyetik alanin blydkligine bagh bir
sensor sinyalini temin eden sensorlerin kullanilmasi esnasinda, bir manipilasyon, ek
bir miknatisin yardimi ile gergeklestirilebilir. Ek miknatis, direkt olarak disli
mekanizmasi Uzerine veya direkt olarak sensdr diizenlemesi Uzerine monte edilir. Ek
miknatislarin manyetik alani, sensér alanina dayanan ve bir digli mekanizmasi hareketi
nedeniyle modiile edilen sensdr manyetik alanindan dolayi, sensdr manyetik alaninin,
ek manyetik alana gére modilasyonunun kiglik oldudgu tarzdadir. Bu, sensdr
dizenlemesinin galisma noktasinin kaymasina yol agar ve hatal bir impuls Ureteci
sinyali ile sonuglanir. Manipllasyonun bu tarzi, sekiller 1a-d yardimi ile detayli olarak

aciklanir.

Mevcut bulugsun amaci, yukarnda belirtilen bir manipulasyonun guvenli sekilde
taninmasina ydnelik bir sensdr dizenlemesinin ve takograf dizenlemesinin temin

edilmesidir.

Bulusa godre sensor diizenlemesi, istem 1'in 6zelliklerine sahiptir.

Sensor sinyali, sinyal islemeye yonelik olarak, cihazin bir girisi Gizerine aktarilir. Cihaz,
sensér sinyalini en az bir esik dederi ile karsilastiran bir birinci komparatérin meveut
oldugu ve buna baglh olarak, birinci veya ikinci dedere sahip olan veya birinci veya

ikinci deger araliginda yer alan bir impuls Greteci sinyalinin tretildigi tarzda tasarlanir.
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Cihazin, ayrica, sensér sinyalini, énceden belirlenen bir calisma araligi ile karsilastiran
ve sensor sinyalinin bir degerinin, drnegin bir kez, periyodik olarak, temel olarak
perivodik olarak veya en azindan kesitsel olarak, manipilasyon alanindaki ¢alisma
araliinin disinda olmasi durumunda bir manipllasyon sinyalini baslatan bir ikinci
komparatdriin mevcut oldugu tarzda tasarlanmasi bulusa gore esastir. S6z konusu
galisma araldi, 6rnedin, onceden belirlenen bir deder aralhdr boyunca, sensdr

sinyalinin glvenilir dederleri tarafindan belirlenebilir.

Calisma aralidi, sensor dizenlemesinin hedef igletim konumunda ortaya c¢ikan sensor
sinyali dederlerinin toplaminin icerilmesi tarzinda ayarlanir. Bu kapsamda, avantajli
olarak, sensdr duzenlemesinde uygulanan yapi parcalarinin bir sapmaya veya Uretim
toleranslarina sahip olabilecedi dikkate alinir. Ayni zamanda, yaglanma sOreci
gercevesinde meydana gelen degisiklikler de dikkate alinabilir. Calisma aralidi, ikinci

komparatdrde muhafaza edilir.

Ayni zamanda, en az bir esik dederi, bir impuls dongisiiniin iginde, sensdr sinyalinin
bir degerinin, hedef isletim konumunda, esik degerinin Ustinde ve sensér sinyalinin bir

diger degerinin, hedef isletim konumunda bunun altinda bulundudu tarzda belirlenir.

Sensor dizenlemesinin, aktiel isletim konumunda, diger bir deyisle, ginlik yasam
isleyisinde, uygun sekilde isletilmesi durumunda, sensoér sinyalinin dederleri, ¢calisma
araliginin disinda higbir defere ulasmaz: Sensdr sinyali, periyodik olarak veya temel
olarak periyodik olarak, maksimum bir deder ve minimum bir deder arasinda hareket

eder.

Mevcut durumda, aktiel isletim konumunda, sensér dizenlemesi alanina, ek olarak,
sensOr manyetik alaninin dstline binen bir manyetik alanin uygulanmas! durumunda,
sensor sinyali, digssal manyetik alanin etkisine orantisal bir miktarda kayar. Caligma
aralidl, sensdr sinyalinin kaymasinin, impuls Ureteci sinyalinin konumunun bir daha
degismeyecegi tarzda blyilk olmasi durumunda sensor sinyalinin en az bir dederinin,
tamimlanan veya o©nceden belirlenen galisma araliginin disinda uzandiji ve bir
manipulasyon sinyalinin baslatildigi tarzda secilir. Manipulasyon sinyali, bir sinyalin bir
(sicramal) degisimini, bir sinyalin disanda kalmasini veya bir sinyalin Uretilmesini

icerebilir ve sinyal iglemeye ydnelik olarak, cihazin bir ¢ikigi Gzerine teslim edilir.



10

15

20

25

30

35

Manipulasyon sinyali, drnedin, sensér didzenlemesinin dider cihazlarinda veya bir

takograf diizenlemesinde ileri sekilde islenebilir.

Bir takograf dlzenlemesi durumunda, bu manipllasyon sinyali, takografa atanan bir
cihaz yardimi ile, bir hata fonksiyonunun ve/veya bir hata protokollinin kurulmasina
yonelik olarak takografin bir hata fonksiyonunu harekete gegirebilir, takografi bloke
edebilir veya hata protokoliiniin olusturulmasini baslatabilir. Hata protokolli, dmegin,
takografin bakimi veya gincellestiriimesi esnasinda, dissal bir veri isleme sistemi

Uzerine aktarilabilir.

Sensor duzenlemesi, bu durumda, bir manipilasyonun zorunlu olarak dnlendigi sekilde
degil, bilakis bir manipilasyon sinyalinin yayinlanmasi ile sonuclanan gekilde
glvenceye abnir. Manipulasyon sinyali, kapal bir takografi (veya ayni zamanda bir
taksimetreyi) bloke edebilir ve sadece bir profesyonel atdlyede kaldirilabilen bir hata

fonksiyonunu harekete gegirebilir.

Avantajli olarak, ayni zamanda, manyetik alanin, yaygin olarak kullanilan sensoérler
vasitasiyla dlciimesi de mimkindir. Sadece, ikinci komparatérin dizenlemesine
gereksinim duyulur. Cihazin, sinyal islemeye yonelik olarak, uzerinde dizenlenen yapi
elemanlarina sahip iletken levha seklinde, bir mikro kontrolcinin mantik devrelemesi
seklinde, bir mikro kontrolclinin Uzerinde yer alan bir program- veya aygit yazilimi
veya yukardaki orneklerin karisik formlan seklinde tasarlanip tasarlanmadigi, bu

sensor duzenlemesinin kullanim amacina baglidir.

Bulusun diger duzenleme formlari, agagida duzenlenen istemlerde kaydedilmistir.

Bir duzenleme formunda, birinci komparator, en az iki esik degerini isler. S6z konusu iki
esik degeri, bir anahtarlama histerezi fonksiyonunu belirleyebilir, dider bir deyisgle,
birinci esik degeri, ikinci esik dederinden daha klguUktir ve impuls Ureteci sinyalinin
konumunun degistiriimesi, sadece, sensdr sinyalinin bir dederinin, birinci esik degerinin
altinda kalmasi ve sensdr sinyalinin bir diger dederinin, ikinci esik degerinin Ustiine
¢lkmasi durumunda gerceklesir. Cihaz, anahtarlama histerezi fonksiyonu vasitasiyla,

sensor sinyalinin dalgalanmalarina kargi daha dayanikh kilinir.

Bu, anahtarlama histerezi fonksiyonunun bir dinamik (veya uyarlanabilen veya takip
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edebilen) anahtarlama histerezi fonksiyonu olmasi durumunda, kendisini 6zellikle
avantajli olarak kanitlamistir. Bir manipilasyon esnasinda, miknatis nedeniyle
meydana gelen sensor sinyali kaymasindaki esik degerleri, manipilasyon nedeniyle
miteakiben uygulanan esik dederlerine uyarlanir, béylece, impuls dreteci sinyali, ek
olarak, sensor sinyalinin rotasini olusturur. Bununla birlikte, dinamik yeniden
ayarlanma, genellikle kendi etkinlik alaninda sinirlandinlir. Ek olarak, dinamik yeniden
ayarlamanin da sadece bir esik dederi ile mimkin oldudu not edilmelidir. Esik
dederlerinin dinamik olarak yeniden ayarlanmasi, ek olarak, sensériin ayni zamanda

statik olarak ¢aligmasi avantajina sahiptir.

Bir diger duzenleme formunda, sensér sinyali, dinamik olarak yeniden ayarlanir. Bu
kapsamda, sensdr sinyali, kendi disik frekansh kismindan serbest birakilir, béylece,
statik bir manyetik alan ile bir manipllasyon, mimkin oldukga onlenir. Sensor
sinyalinin yeniden ayarlanmasi, sensdr dlzenlemesinin birgok degdiskenlerinin,

toleranslar veya farkh sapmalar nedeniyle olumsuz etkilenmemesi avantajina sahiptir.

Cihaz, ug¢iincl bir komparatére sahiptir, burada, bu, sensdr sinyalini, gtvenli bir
¢alisma arahd ile kargilastirir ve bu glvenli calisma araligi, tamamen calisma aralgi
tarafindan igerilir. Glvenli galisma arahgi, drnegin, ¢alisma aralidi icinde uzanan bir

deder arali§) tarafindan belirlenehilir.

Bu kapsamda, bu glvenli galisma aralidi, galisma araligina uygun olarak, ayni sekilde,
sensor sinyalinin hedef igletim konumunda tespit edilen toplam degerlerinin de igerildigi

sekilde secilebilir.

Calsma araligi ve guvenli ¢alisma arahd arasinda, bir guvenlik bandi meydana gelir.
Sensor sinyalinin bir dederinin, bu glvenlik bandinin iginde yer almasi durumunda,
degerlendirme birimi, impuls Ureteci sinyali ile bir karsilastirmay! baslatabilir: impuls
Ureteci sinyalinin, belirli bir zaman sfiresi boyunca dedgismemesi durumunda, sensoér
dizenlemesine baglantih takografin bir hata fonksiyonu veya bir bakim ihtiyac

gosterilir.

Giivenlik band (veya calisma aralidi veya guvenli ¢alisma araligi), dinamik yeniden
ayarlama ile kombinasyon halinde, esgit degerlerinin  dinamik olarak yeniden

ayarlanmasinin, guvenlik bandinin blyakligine uygunlugunun mumkin oldugu sekilde
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secilir: impuls (ireteci sinyali, esit degerlerinin dinamik yeniden ayarlanmasi nedeniyle,
ek olarak, sensor sinyalinin rotasin olusturur, bununla birlikte, ayni zamanda, sensor
sinyalinin  degerlerinin, givenlik bandinda bulunmasindan dolay), bir tahmini
manipllasyonun mevcut oldugu tespit edilir. Maniplile eden manyetik alanin takviye
edilmesi halinde, dinamik yeniden ayarlama daha fazla mumkin olmaz, sensor sinyali,
en azindan kesitsel olarak manipilasyon alaninda gezinir ve bdylece bir manipilasyon

sinyalinin hasglatiimasina neden olur.

Diger dizenleme formlan, diger bagh istemlerden ve ayni zamanda dlzenleme

orneklerinden alinabilir.

Bir ydntem, sensdr duzenlemesi ve takograf diizenlemesi, dizenleme drneklerinin

yardimi ile, sekillerde gosterildidi gibi, daha dogru olarak agiklanacaktir.

Burada

Sekiller 1a-d  Onceki teknige gore bir yontemi ve diizenlemeleri;

Sekil 2 Onceki teknige gore bir yontemi;

Sekiller3ave b Bulusa gore yontemin bir diizenleme &rnegini ve bir sensor

dizenlemesini;

Sekiller 4a-d Hedef isletim konumunun ve aktilel isletim konumunun sematik

gosterimlerini;

Sekil 5 Bir takograf duzenlemesinin bir dizenleme drnegini gésterir.

Sekiller 1a-d yardimi ile, birinci olarak, bulusun temelinde yatan problem agiklanacaktir.

Sekil 1a, bir sensére (10) ve sinyal islemeye yonelik bir cihaza (11) sahip bir sensér
duzenlemesini (1) gdsterir. Gdsterilen sensér (10), asagidaki durumda, entegre bir
ampflikatore sahip bir Hall senséra olacaktir, burada, sensdr sinyali {Us), bir analog
¢ikig sinyalidir. Sensor (10), bir disli carkin {2} yakininda dizenlenir, burada, digli ¢ark

(2), bir aracin hareket ettidi ve aracin kat edilen slris mesafesinin, digli carkin dénls
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sayisina orantili olmasi veya dénds sayisina orantih bir blyUklik olmasi durumunda,

bir dénus yonande (R) doéner.

Disli ¢cark (2), dislere (20) ve bu digler arasinda uzanan bosluklara (21) sahiptir. Digler
(20) ve sensor (10) arasindaki mesafe, d olur. Digli ¢arkin (2), dénis yonunde (R)
harekete gectigi durumda, digli garkin (2) sensore (10) ydnelik mesafesi, sensori (10)
bir disin (20) veya bir boslugun {21) gegmesine bagl olarak degisir. Disli ¢arkin
manyetik olmasi veya sensdre (10) donik disin {20) veya boslugun (21) bir ylizeyinin
manyetik Szelliklere sahip olmasi nedeniyle, bu sensér (10), manyetik alanin bir
modulasyonunu kaydeder ve buna uygun olarak sensér sinyalini (Us) modile eder.
Digli cark, sadece, manyetik alanin modilasyonunun tasvir edilmesine yonelik bir

ornektir.

Sensoriin {(10), sabit Hall akimi ile galistinlan bir Hall sensérii olmasindan dolayi, Hall

gerilimi, sensor sinyalidir {Us).

Sensor sinyali (Us), sinyal igslemeye yonelik olarak, bir cihazda yeniden iglenir. Onceki
teknikte, bu cihaz, en az bir esik dederini énde tutan, genellikle bir komparatdre (110)
sahiptir. Bu kapsamda, bu esik degderi, bir dis (20) tarafindan etkinlestirilen bir sensor
sinyali dederinin, esik degerinin Ostinde bulundugu ve bosluk (21) tarafindan
etkinlestirilen bir sensdr sinyali degerinin, esik degerinin altinda bulundugu tarzda
segilir. Sensdr sinyalinin salinimlarina ve dalgalanmalarina kargi daha dayanikh
olmaya ybnelik olarak, ayni zamanda, iki egik degerlerine sahip bir anahtarlama
histerezi fonksiyonu, &rnedin bir Schmitt-tetikleyicisinde gergeklestirildidi  gibi,
uygulanabilir. Komparatorin (110) ¢cikisinda, émegin bir dijital formda meveut olan bir
impuls Ureteci sinyali (Ugw) verilir. Bu kapsamda, konum “0”, bir boslugun
mevcudiyetini, konum “1” bir disin mevcudiyetini ifade edebilir. impuls Ureteci sinyalinin
ve buna ait zaman araliklaninin alternatif dizisinden, aracin hizin1 veya kat edilen yol
mesafesini tespit etmek Uzere, sensor diizenlemesinin (1) birine asagdi akis yonlinde bir

takografin baglanmasi mimkindir.

Sekil 1b’'de, sekil 1a'ya ait sematik bir diyagram resmedilir. Eskiz Gzerinde, dis (20) ve
sensor (10) arasindaki mesafe (d) kaydedilir. Sensér sinyalinin (Us) degen, ordinat
uzerinde, volt halinde kaydedilir. Mesafeler (d1 ve d2) arasinda, sekil 1a’da gdsterildigi

gibi, sensdr {10) ve dig (20) arasindaki olasi ¢aligma mesafeleri yer alir. d1'den daha
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kicik mesafeler veya d2’den daha biyik mesafeler, Uretim toleranslari, mesafenin

erozyonlar veya manipulasyonlar nedeniyle mimkandur.

Sekil 1b'de, esik dederleri (S1 ve S2) kaydedilir, bunlar, bir Schmitt-tetikleyicisinin veya
bir diger esik degeri dedektdrinin esik degerleridir. Sensoér (10) vasitasiyla, gegmekte
olan hir dis (20) nedeniyle dlgiilen sensdr sinyalinin (Us) maksimum dederi, farkl
mesafelere {d) yonelik olarak kaydedilir ve dig gerilimi (U:) seklinde isimlendirilir.
Gegmekte olan bir bosluktan (21) dolayi olgllen, sensor sinyalinin {Us) minimum
degeri, ayni gekilde, farkll mesafelere (d) yonelik olarak kaydedilir ve bosluk gerilimi
(Ue) seklinde isimlendirilir. Hedef igletim konumunda mesafe (d1 ve d2) arasinda
uzanan olasi calisgma mesafeleri alaninda, ikinci esik degerinin (S2) ustunde, dis
geriliminin (U;) toplam dederleri yer alir. Esik dederinin (S1) altindaki, bosluk gerilimin
(Ug) toplam degerleri benzer sekildedir. Bu durumda, sensdr sinyali (Us), bosluk
geriliminin (Us) bir degeri ve dis geriliminin {U;) bir degeri arasinda degiskenlik g&sterir.

Bu sayede, komparator {110) bir degisken impuls Ureteci sinyalini (retir.

Sekil 1¢'nin yardimi ile, bir manipllasyon tesebbistnin, impuls Ureteci sinyalini, bunun
sadece bir tek deger veya konum verecedi tarzda nasil degistirecedi aciklanacaktir.
Sekil 1¢'nin Ust kesitinde (A), sensor (10), mesafe (d1) halinde dlzenlenen bir dise (20)
sahip olarak gosterilir. Kesit {(B) iginde, sensor sinyali (Us) ve ayni zamanda birinci ve
ikinci esik degeri {S1, S2) isaretlenir. Uglncii kesit (C) i¢inde, zamana bagli impuls

ureteci sinyali Uoy gdsterilir.

Sensor sinyali (Us), disin (20) gecmesi esnasinda, esik dederi (S2) boyunca, mesafeye
(d1) karsilik gelen dis gerilimi (U.) degerine kadar yukselir. Disin ilerlemesi akabinde,
sensoOr sinyali (Us), bosluk geriliminin (Ug) karsilik gelen dederine kadar diser. Esik
degerinin (S2) asilmasina veya esik degerinin (S1) altina dlsulmesine uygun olarak,
impuls Ureteci sinyali (Uow), birinci konumda (Uqui) bir bosluga uygun olarak ve ikinci

konumda (Uaue) bir dise uygun olarak uygulanir.

Zaman noktasina (tn) yonelik olarak, sensér (10) tzerine bir miknatis (M) sabitlenir, bu,
statik bir manyetik alana {Bg) sahiptir. Miknatis (M) veya bunun tarafindan neden
olunan ek manyetik alana (Bo), sensor sinyalinin (Us), zaman noktasina (tm) yonelik
olarak sicramal sekilde ylukselmesine yol acar. Ek olarak, dig ve boglugun dénisumii

olarak sensdr (10) lOzerinde gecip gitmesi durumunda dahi, sensdr sinyali {Us),
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manipule edilen bosluk geriliminin {Ug) dederinde, bir daha esik dederinin (S1) altina
diasmez. Buna uygun olarak, impuls Oreteci sinyali (Uow), aym zamanda, mevcut
noktadan itibaren, bir daha bu konuma (U} geri getiriimez, bilakis, surekli olarak
ikinci konumda (Uouz) kalir. Bu durum, sekil 1d’'de bir kez daha sematik olarak

belgelenir.

Sekil 1d’'de, sekil 1b’ye ek olarak, statik manyetik alandan (Bq) dolayi, maniplile edilen
dis gerilimi (U.') ve bosluk gerilimi {Ug") isaretlenir. U;' ve U, deerleri arasindaki fark
miktari, bu kapsamda, direkt olarak, statik manyetik alanin (Bo) kuvvetine orantihdir.
Sekil 1c’'ye benzer sekilde, bosluk geriliminin (Ug"), esik deferinin (S1) altina bir daha
dusmedigi gorilebilir. Takografin, kat edilen yol mesafesini, degisken impuls ureteci
sinyalleri nedeniyle tespit edebilmesinden dolayi, bu yol mesafesi, mevcut noktadan

itibaren, takografa aktarilamaz.

Sekil 2'de, sekiller 1¢ ve 1d yardimi ile agiklandigi gibi, bir maniplilasyon tesebbusini
Onlemeye yonelik olarak, onceki teknikten bir ¢dzim gosterilir. Buna yonelik olarak,
esik degerleri, cihaz tarafindan, sinyal islemeye ydnelik olarak dinamik olarak yeniden
ayarlanir. Bu, manipile edilen dis gerilimlerindeki (U, ve Ug') esik degerlerinin (S1 ve
S2), yeniden ayarlanan esik degerlerine (81" ve 82’) uyarlanmasina yol agar. Bu tir bir
¢dzimin bir dezavantaji, esik degerlerinin dinamik olarak yeniden ayarlanmasinin
sinirh olmasidir. Bu, 6zellikle, bu esik dederlerinin, gok glgli manyetik alanlarda
yeniden ayarlamasinin bir daha yapilamayacag ve bununla birlikte, manipllasyon

tesebbisinln, sekiller 1c veya 1d’de gosterildigi gibi basanl oldugu anlamina gelir.

Agsagida, bulusa godre c¢d6zim, bir manipulasyon tegebbisunun basganl sekilde
taninmasina yoénelik olarak ac¢klanir. Sekil 3a yardimi ile, ¢alisma arahginin
tanimlanmasi, sensdr duzenlemesinin hedef isletim konumundan itibaren acgiklanir,
diger bir deyisle, sensdr dizenlemesi alani iginde, higbir miknatis veya benzeri bir

manipulasyon enstriimani yer almaz.

Birinci olarak, sensor duzenlemesinin sensdr sinyalinin bir calisma aralidi belirlenir.
S6z konusu calisma arali§i, disli cark ve sensdr arasindaki olasi mesafelerin, ayni
zamanda, hedef igletimde ortaya ¢ikan dis gerilimi (U;) ve bosluk gerilimi (Ug)
degerlerinin yaninda belirlenir. Hedef igletim konumuna yonelik olarak ilgili dig gerilimi

ve bosluk gerilimi dederlerinin tespit edilmesi akabinde, olasi mesafeler alanindaki
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toplam bosluk- ve dis gerilimi dederlerini iceren bir ¢alisma arali§i (AB) belirlenir.
Cahsma araliinin (AB) belirlenmesi esnasinda, ayni zamanda, sensdr ve disli ¢cark
veya benzeri bir cihaz arasindaki mesafenin, kullanmdan dolayr hafif sekilde
degisebildi§i veya (retim toleranslarina tabi tutulabildigi de dikkate alinir. Ek olarak,
elektronik sistemin, belirli alanlarda toleranslara ve salinimlara tabi tutuldugu dikkate

alinir.

Calisma araliginin (AB) disinda, manipllasyon aralhidi (MB) yer alir, bu, ylksek
olasilikla bir manipulasyon tesebbisinden baglayan sensdr sinyalinin (Us) degerlerini
igerir. istege bagh olarak, ek olarak, giivenli bir calisma arali§i (SAB) tanimlanabilir, bu,
tamamen ¢alisma arah@ (AB) tarafindan igerilir, boylece, guvenli caligma araliginin
(SAB) kenarlarinda, icinde bosluk geriliminin (Ug) ve dis geriliminin (U;) hedef isletim

konumunda olusmadidi bir glivenlik band) (SB) verilir.

Ek olarak, iki esik degerleri {S1 ve S2) belirlenir, bunlar, bir anahtarlama histerezi

fonksiyonuna baglanir.

Sekil 3b’de, bununla, bu tarz bir ¢aligma arahdinin (AB) uygulandigi bir sensor
dizenlemesi (1') gosterilir. Sensdr duzenlemesi {1') bir sensoére (10) sahiptir, bu, bir
ampflikatdre sahip bir Hall sensaridiir ve analog bir sensor sinyali génderir. Analog
sensor sinyali, sinyal islemeye (11°) yonelik olarak bir cihaza beslenir, burada, bu
sensor sinyali (Us), bir band filtresinin (111) ve birinci komparatdriin (110°), érnegin bir
Schmitt-tetikleyicisinin iginden geger. Birinci komparatoriin {110) ¢iktisi, impuls Ureteci

sinyalidir (Uou).

Band filtresinin (111) yardimi ile gelen sensoér sinyali (Us) dinamiklestirilir, diger bir
deyisle, bir statik manyetik alani Oreten miknatislardan biri vasitasiyla etkinlestirilen,
sensOr sinyalinin  sabit ofseti, sensdr sinyalinden wuzaklastinlir, bdylece, ofset
cevresinde serbest birakilan sensdr sinyali, yeniden, en az bir esik degeri alaninda
galisir. Ofset gevresinde serbest birakilan sensoOr sinyali, akabinde, impuls Ureteci
sinyalinin tretilmesine ydnelik olarak birinci komparatére beslenir. Band filtresinin alt
sinir frekansi olarak, érnedin 1 Hz secilebilir, bunun nedeni, bdylece, sadece, sinir
frekansin altindaki disiuk frekansh kismin uzaklagtinimasidir, diger tGrli sensor sinyali,
ancak dokunulmamig sekilde kalr. Diger bir deyigle, esik degerlerinin hicbir

kaydirimasi dedil, bilakis, sensér sinyalinin, egik dederleri alaminda bir Kaydirmasi
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meydana gelir. Sensdr sinyalinin dinamik olarak yeniden ayarlanmasinin, esik
degerlerinin dinamik uyarlanmasina gore dezavaniajh oldugu strece, disuk frekansli
sensOr sinyali miktarinin uzaklagtinimas! nedeniyle, digli ¢arkin hareketsiz durdugu,
diger bir deyisle, sensdriin meveut noktadan itibaren statik olarak ¢alismadi§i durumda,
sensérin éndnde bir disin veya bir boslugun bulunup bulunmadigr mevcut noktadan

itibaren tespit edilemez.

Burada gdsterilen esdeder devre diyagrami, sensér sinyalinin dinamik olarak
uyarlanmasina isaret etse de, esik dederlerini, dinamik olarak yeniden ayarlamak,
ornedin bir mikro kontrolcl vasitasiyla ayni sekilde moamkindar. Esik dederlerinin
dinamik olarak yeniden ayarlanmasi esnasinda, sensdr, ayni zamanda statik olarak
¢alisabilir, bu, ayni zamanda diger uygulamalara yonelik olarak avantajlar saglar.

Ozellikle, her iki yeniden ayarlama tirleri, bulusun diger 6zellikleri ile kombine edilebilir.

Sensor sinyali Us, buna ek olarak, érnedin pencere diskriminatdri seklinde tasarlanan
ikinci bir komparatére (120) beslenir. Pencere diskriminatori, galisma araligini (AB)
belirler. Sensoér sinyalinin (Us), ¢alisma araliinin {AB) disinda bulunan bir degere
sahip olmasi durumunda, pencere diskriminatdérd bir manipilasyon sinyali (MS)
gonderir. Dogal olarak, ayni zamanda, sensdr sinyalinin (Us), calisma araligi iginde
bulundugu durumlarda bir sinyal vermesi ve sensér sinyalinin (Us), calisma aralid

disinda bulundugu durumda bunun iptal edilmesi de mimk{ndir.

Glvenli gahigma araliinin (SAB) belirlenmesine yonelik olarak, bir dijer komparatdr
ilave edilir, burada, sensér sinyali (Us), bu andan itibaren, ikinci ve ayni zamanda

ucuncu komparatortn icinden gecer.

Sekil 3b’de gosterilen sensor dizenlemesi (1), devre diyagrami tarzinda gdsterilmekle
birlikte, dogal olarak, cihazin {(11’), sinyal islemeye ydnelik olarak mikro kontrolci
seklinde tasarlanmasi ve bir birinci ve bir ikingci, gerekli durumlarda bir (ginci
komparatdriin bu islevleri gergeklestirmeye ydnelik olarak diizenlenmesi mimk{indir.
Bulusa gore yontemde, bir manipulasyonun kesfedilmesine yoOnelik olarak, sadece,
sensér sinyalinin, impuls Oreteci sinyalinin dretilmesi dncesinde, bunun ¢alisma
araliginin icinde veya disinda bulunup bulunmadig@ agisindan arastinimasi énemlidir.
Bu baglamda, sekil 3b’de gdsterilen sensdr diizenlemesinden (17) farkli olarak, sensor

sinyalinin birinci olarak ikinci komparatdre (120) sevk edilmesi ve sadece, sensoér
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sinyalinin, calisma araliginin (AB) i¢inde bulunmasi durumuna ybdnelik olarak, bu
sensor sinyalinin | ayni zamanda hirinci komparatére (110°) yonlendirilmesi  de

mumkdndur.

Glvenlik bandinin (SB) genisligi, gOvenlik bandinin (SB) buydkligdnan, esik
dederlerinin dinamik olarak uyarlanmasina bagiml kilinmasi tarzinda belirlenebilir. Bu,
guvenlik bandinin genisliginin, esasinda, esik degerlerinin dinamik olarak yeniden
ayarlanabilen miktarina veya daha kligiik bir miktara karsilik gelmesi demektir. Bu
sayede, esik degerlerinin dinamik uyarlamasinin, érnegin birinci komparatorin yardimi
ile meveut noktadan itibaren mimkin olmadigi durumda, manipilasyon arahdini, tam

olarak buradan baslatmak mimkindur.

Sekiller {4) yardim ile, sensor duzenlemesinin fonksiyon sekli, birkag aktiel isletim
konumu, dider bir deyisle, manipilasyonun, mevcut durumda bir miknatis ile denendigi

isletim konumlari yardimi ile agiklanir.

Sekil 4a’da, dig gerilimi (U;) veya bogluk gerilimi (Ug), statik bir manyetik alandan (Bowm)
dolayl, maniplle edilen digs gerilimine (Uzm) veya manipile edilen bosluk gerilimine
(Usm) yonelik olarak kaydirihr. Sekil 4a'dan gorilduga gibi, bu manyetik alan (Bowm),
bosluk geriliminin (Ugm) bir kaymasini, maniplle edilen bosluk geriliminin (Uam) toplam
degerlerinin, esik degerinin (S1) Uzerinde bulundugu tarzda etkinlegtirir. Bununla
similtane sekilde, dis gerilimi (Uzm), en azindan, dis geriliminin (Uzu), mesafeden (d1)
daha kicik mesafelere yonelik olarak, givenlik bandinin (SB} icinde uzandidi tarzda

kaydirilir.

Sekil 4a yardimi ile tasvir edilen aktiel igletim kenumunda, esik degerlerinin higbir
dinamik uyarlamasi yapilmaz. Bu, bosluk geriliminin (Ugm) toplam degerlerinin, esik
degerinin {S1) Uzerinde uzanmasindan dolayi, impuls Ureteci sinyalinin {(Us:) higbir
degisiminin meydana gelmemesine yol agar. Bununla birlikte, sinyal islemeye yonelik
cihaz, segilen galisma mesafesinin d1 olmasindan dolayi, belli bir bozma faktoriiniin
mevcut olmasi gerektigini bilir. Dis gerilimi (Uzmi) degerlerinin, galisma araligi iginde
bulunmasi  nedeniyle, mevcut durumda  hicbir  manipllasyon  sinyalinin
baslatiimamasina karsin, bununla birlikte, givenlik sinyaline kiyasla, impuls uUreteci
sinyalinin rotasinin seyir kaydini baglatan bir guvenlik sinyali baglatilir. Bu baglamda,

ornegdin bir glivenlik sinyalinin daha uzun mevcut olmasi ve impuls Ureteci sinyalinin es
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zamanl olarak degismemesi durumunda, takografin bakim islemine ydnelik bir talep
baslatilabilir. Ayni zamanda, 6rmegin, bir givenlik sinyalinin mevcut olduguna yonelik
¢ok kezlik uyan akabinde, takografin bir hata fonksiyonu da baslatilabilir, bu, sadece bir

uzman isletme tarafindan kaldirilabilir.

Sekil 4b'de, esasinda, sekil 4a'daki gibi ayn1 durum gdsterilir, sadece, esik degerlerinin,
esik degerlerinden (S1, S2), uyarlanan esik degerlerine {(SM1 ve SM2) dinamik olarak
uyarlanmasi icra edilir. Ek olarak bir givenlik sinyali basglatiimakla birlikte, mevcut
durumda, statik manyetik alana (Bowm) dayali olarak manipile edilen bosluk
gerilimlerinin  (Uewm), vine toplam olarak uyarlanan esik dederinin (SM1) altinda
bulunmasi nedeniyle, impuls Ureteci sinyalinin (Uou) degerleri dediskenlik gdsterir.
impuls Greteci sinyalinin, guivenlik sinyali ile birlikte rotasinin bir diger seyir kaydi, birinci
olarak, gerekli degildir, bununla birlikte, takograf veya sensdr dUzenlemesinin bir

bakima tabi tutulmasi etkinlestirilehilir.

Sekil 4c’'de bir aktiel isletim konumu gésterilir, burada, sensér dizenlemesi, gigli bir
manyetik alanin (Bon) etkisine tabi tutulur. Dig gerilimi {Uz) ve bosluk gerilimi (Ug), bu
kapsamda, bir miktar kaydirhr ve maniplle edilen dis gerilimine (Uzny) ve bosluk
gerilimine (Ugn) yonelik olarak hareket ettirilir. Hedef isletim konumu ve aktiel isletim
konumu arasindaki kaymanin miktar, esik dederlerinin (S1 ve S2) mevcut noktadan
itibaren higbir dinamik uyarlamasinin yapilamayacadi sekilde blylktir. Bununla
birlikte, goriilebildigi gibi, mevcut mesafe (d1) alaninda, dis geriliminin (Uzy) dedeni,
bunun, maniptlasyon alaninda (MB) bulundugu tarzda buyuktar. Bu, bir manipilasyon
sinyalinin (MS) baslatilmasina yol acar, burada, manipiilasyon sinyalinin baslatimasi,
takograf Gzerinde bir hata fonksiyonuna isaret eder veya takografta hata konumlarinin
seyir kaydini etkinlestirir. Ayni zamanda, takografin bloke ediimesi de mimkindur,
boylece, aracin igleticisinin, takografi yeniden etkin kilmaya yodnelik olarak bir tamir

atdlyesi aramasi gerekir.

Bulusa gore ydntem veya bulusa gdre bir sensdr dizenlemesinin yardimi ile, bu
durumda, sensor sinyalinin, tahsis edilen galisma araliginin disinda yer almasi
durumunda, bir maniptlasyon tesebblsinin kesfedilmesi, gerekli durumlarda, esik
degerlerinin  bir yeniden ayarlamasinin baglatilmasi ve takografin bir hata
fonksiyonunun bildiriimesi mimkinddr. Takografin bir hata fonksiyonunun bhaslatiimasi

vasitasiyla, iddia edilen sahtecinin, bu takografi, bakim islemine ydnelik olarak uzman
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bayiye gdtirmesi gerekir, bu da, manipilasyon vasitasiyla kazanilan zamana gére ¢ok

daha fazla zaman harcamay gerektirir.

Sekil 5 yardimi ile, son olarak, takograf dlizenlemesinin bir dizenleme drnedi aciklanir.
Sensor duzenlemesi (17), bir dijital sensor sinyali {Is) (reten bir sensére (10°) sahiptir.
Dijital gikis sinyali, érnegin darbe genisli§i modiilasyonlu olabilir. Sensér sinyali (ls),
sinyal islemeye (117) yonelik olarak bir cihaza beslenir, bu bir dijital mikro kontrolc(
icerir. Bu, birinci ve ikinci komparatori simlle eder, burada, birinci komparator, sensor
sinyalini (ls) bir esik dederi ile karsilastinr ve bundan bir impuls dreteci sinyali (Uouw)

uretir.

Mikro kontrolciide mevcut olan ikinci komparator, sensér sinyalinin (Is), izin verilen
cgalisma aralidi icinde c¢alisip gahsmadidini tespit eder. Durumun bdyle olmamasi
halinde, manipilasyon sinyali (MS) geri c¢ekilir. Bir manipilasyon sinyalinin (MS) geri
cekilmesi durumunda, bu, gi¢ kaynadina (15) iletilir. Mevcut durumdan itibaren, giig
kaynaginda (15), sinyal {SUB) seklinde, mikro kontrolciiye (12) iletilen bir gerilim
kesilmesi baslatilir. Mikro kontrolct (12), takografin (30) sdricisl ile baglanti halinde
bulunur, sinyali (SUB) hazirlar ve bunu siriiciye (13) iletir, bu da bu sinyali (SUB),
kodlanmis veri sinyali (DS) seklinde, takografa (30) aktarir. Kodlanmis veri sinyali (DS),
takografta, hata seyri kaydina ydnelik cihazda (FP) kaydedilir ve takografin hata

fonksiyonunu baslatir.

Mikro kontrolclye (12), ek olarak, impuls Greteci sinyali (Uoi) beslenir. Bu sayede,
sinyal (SUB) ve impuls dOreteci sinyali (U,u) arasinda, diger degerlendirme
mekanizmalan tarleri gerceklestirilebilir. Ek olarak, impuls Ureteci sinyali (Usw), sinyal
suruclye (14) aktarihr, bu, impuls Ureteci sinyalini, gergek zamanh sinyal (RTS) olarak,

ileri islemeye yonelik olarak takografa (30) aktarir.
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