EP-185%4

OZET
Rayh Tasitlar icin Sallanma Dengeleme Sistemi

Bulus rayl tasitlar igin bir sallanma dengeleme sistemine iliskindir, burada, boji sasisinin
hedeflenen ylikseklik ayarlamasi icin bojilerin birincil helezonik sikisma yaylari icinde ¢alistiricilar

dizenlenmektedir.
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ISTEMLER

1. Bir rayli tasit igin sallanma dengeleme sistemi olup, bu sistemde, boji sasisinin hedeflenen
ylikseklik ayarlama amaci dogrultusunda bojilerin birincil helezonik sikisma yaylari iginde
cahstincilar dizenlenmektedir, burada, ¢alistiricilar olarak hidrolik silindirler temin edilmektedir,
burada, sallanma dengeleme sistemi bir kontrol birimine sahip bulunmaktadir ve burada, hareket
halindeki tagita galisma modlari atanmistir ve her bir ¢alisma moduna hidrolik silindirler sayesinde
boji sasisinin dnceden belirlenen bir kontroli atanmistir ve bu karsilikhihk "dosdogru", "sola viraj"
ve "saga viraj" calisma modlari icin yapiimistir ve boji sasisinin tek-yanl yiikseklik ayarlamasi iki
"viraj" calisma modunda cereyan etmekte ve bu durumda, bir boji yamnin hidrolik silindirleri

basinglandirma sayesinde mekanik bir sabitlenmis durdurma kismina kadar uzanmakta ve virajdan

gecis boyunca bu ayarda kalmaktadir.

2. istem 1'e gore sallanma dengeleme sistemi olup, dzelligi, dnceden belirlenen yiikseklik

ayarlamasinin yaklasik 3 derecelik bir egim acgisini karsilamaktadir.
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TARIFNAME
Rayh Tasitlar igcin Sallanma Dengeleme Sistemi
Bulus, rayli tasitlar igin bir sallanma dengeleme sistemine iligskindir.

Bir rayli tasit bir virajdan gectiginde, merkezkag kuvveti vagonun virajin disina dogru egilmesine
neden olan bir moment iretmektedir. Bu egilmenin neticesi olarak, vagon gévdesi icinde
konumlanmis bulunan yolcu icin koordinat sistemi de dénmektedir ve yercekimi ivmesinin bir kismi

simdi bilhassa rahatsiz edici sekilde algilanan yanal ivme seklinde etkimektedir.

Ozellikle tekerlek takiminda yiiksek enine ivme ile virajlardan hizli gegme durumunda, ek

yordamlar ahnmadiginda yoleu igin hos garilebilir degerler acikga asilmaktadir.

Viraja-bagli vagon govde kontroliini iceren egilme teknolojisi dnceki teknikten bilinmektedir ve bu
teknolaji bir demiryolu treninin vagon govdelerinin virajin ic tarafina dogru egilmesine olanak

saglamakta ve bu sayede algilanan yanal ivmeyi azaltmaktadir.

Bu sayede virajlardan daha hizli gegmek ya da virajlardan gegilirken yolcu rahatin arttirmak

mamkiin olmaktadir (rahat egilme}.

Onceki teknikte, drnegin, EP 0619212 sayili belgede aciklanan egilme teknolojili sistemler 8° ye
kadar viraj egilmesine olanak saglamaktadir. Bu durumda, virajlardaki hiz artan yanal ivmeden

atard yolcu rahatina olumsuz sekilde etki etmeden %30'a kadar arttirilabilmektedir.

IP H11 129900 A sayili belge basitlestirilmis bir sallanma dengelemesi olan bir rayli tasiti

aciklamaktadir. Virajda dis silindir tagit gévdesini egmek icin uzatilmaktadir.

Bilinen egim teknoloji sistemlerinin bir dezavantaji nispaten yiiksek tasarim maliyetleridir ki bu da
imalat, glic gereklilikleri, sensér teknolojisi ve bakim acisindan ylksek maliyetlerlerle

neticelenmektedir.

Bulus, bilinen usullerin gelistirilmesi problemi Gstinde durmaktadir.

Bu problem bulus tarafindan istem 1'e gore bir sallanma dengeleme sistemi ile ¢ozlilmektedir.
Bulugun sallanma dengeleme sisteminin avantajli didzenlemeleri alt-istemlerden tiiretilmektedir.

Bulus, 6rnek teskil eden sematik sekillere atif yapilarak daha ayrintih agiklanmaktadir, bu
sekillerde:

Sekil 1, bulusa gore bir sallanma dengeleme sisteminin temel tasarimini gdstermektedir;
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Sekil 2a ve 2b, entegre edilmis hidrolik silindirleri iceren birincil yaylarin kesitsel gériintsn

gostermektedir;

Sekil 3, "olagan algaltma degiskeni" ismi verilen bir ilk dizenlemede bir hidrolik devre diyagramini

sematik bicimde gostermektedir;

Sekil 4, "yer degistirme 8lglim sistemli clagan ortaya ayarlama degiskeni" ismi verilen bir ikinci

diizenlemede bir hidrolik devre diyagramini gostermektedir;
Sekil 4a, bir yer degistirme 6l¢ciim sisteminin bir calistiriciya entegre edilisini géstermektedir;

Sekil 5, "yardimci pistonlu olagan ortaya ayarlama degiskeni" ismi verilen bir Gglinci diizenlemede

bir hidrolik devre diyagramim gostermektedir;
Sekil 5a, bir yardimci pistonu iceren bir calistiricinin yapisini géstermektedir;

Sekil 6, "olagan yikseltme degiskeni” ismi verilen bir dérdiinci diizenlemede bir hidrolik devre

diyagramini gostermektedir;

Sekil 7, "paralel cahistinc degiskeni" ismi verilen bir besinci dlizenlemede bir hidrolik devre

diyagramini gdstermektedir, burada, bu diizenleme bulusun bir kismini clusturmamaktadir.
Sekil 8, basing ve birincil yay yer degistirme arasindaki iliskiyi gdstermektedir.

Sekil 1'e gbre gdsterim,boji sasisinin hidrolik silindirler tarafindan ylikseklik ayarlamasini iceren bir
sallanma dengeleme sistemini gdstermektedir, burada, hidrolik silindirler birincil helezonik sikigma
yaylan icinde diizenlenmis bulunmakta ve sirekli bir bicimde virajin dis tarafinda yercekimine kars

ylikseltilmekte ve virajin i¢ tarafinda alcaltilmaktadir.

Bu islevsellik avantajli sekilde virajdaki raylarin yiikseklik farkinin tesirinde bir artisa sebep
olmaktadir ve bu durumda, bir rayli tagitin karsihk gelen hat boliminde ilerleme stiresi hattin
yerlesim seklinin modifiye edilmesi gerekmeden virajdan gegme hizinin arttirnlmasiyla

kisaltilabilmektedir.

Yiikseklik ayarlamasi sadece birincil ve ikincil yay kademelerinde yay sertlikleri tarafindan Uretilen
sallanma agisini dengelemekle kalmamakta fakat bu aciyi maksath bicimde fazlasiyla karsilamakta

ve bu durumda yolcu Gizerindeki maksimum enine ivme gerekli aralik dahilinde tutulmaktadir.

Enine ivmenin tanimlanmis bir esik degerine erisildiginde, kontrol birimi boji sasisinin kontrol
birimi/reglilatér tarafindan énceden belirlenen bir degerle yiikseltilmesi/algaltiimasini

baslatmaktadir.
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Bu uygulama halihazirda sabit yarigapli egriye erisildiginde halihazirda son ayarin alindigi sekilde
gecis egrisinde ilerleme esnasinda cereyan etmekte ve (daha baska kontrol/regiilasyon olmadan)

virajdan gegis esnasinda yari-statik enine ivme sabit kalmaktadir.
Bulus tasanimi bir takim acilardan bilinen ¢éziimlere gére avantajlar sunmaktadir.

isletme acisindan, varolan tasitlar ile iliskili bilgi bulus tasarimina transfer edilebildigi icin isletme
teknolojisi alisildik sekilde optimize edilebilmektedir. Tasit onaylanma prosediri de varolan

tasitlardan transfer edilebilmektedir.

Tasit genisligi acisindan R serisi varolan tasarimlara etki eden hicbir tasarim sinirlandirmasi

bulunmamaktadir.

Temel tasarnimda gerekli konstriiksiyon yeri temin edildigi icin varolan tasitlarda basit bir Ust

modele gecis ya da kismi bir yeniden donatim miimkiin olmaktadir.

Bir hidrolik ariza durumunda (sifir-akim, elektrik motoru arizasi, vs.), tasit kendi agirhgi sayesinde
yeniden en dislk potansiyel enerji durumuna ulasacaktir ve R serisinde bu durumda

calisabilecektir.

Sekil 2a ve 2b'ye gore gdsterimler bulusa gére entegre edilmis hidrolik silindirleri igeren birincil
yaylann kesit gérinisiind gostermektedir. Sekil 2a, bir uzamis hidrolik silindir durumunu

gostermekte ve Sekil 2b hir geri cekilmis hidrolik silindir durumunu géstermektedir.

Bulusun tasarlanabilecek farkh diizenlemeleri diger sekillere atif yapilarak daha ayrintih sekilde
aciklanmaktadir. Bu diizenlemeler 6zellikle vagon gévdesinin olagan ayardaki konumu itibariyle
farkhlik tasimaktadir. Sekil 3, bir hidrolik devre diyagramini "olagan algaltma degiskesi” ismi verilen

bir ilk dizenlemede sematik bicimde gostermektedir.

Tum agiklamalar ve performans verileri bir bojiye iliskindir. Belirli bilesenlerin {Grnegin, yag kabi ve
pompasi) her bir vagon govdesi icin ya da her bir boji icin diizenlenip dizenlenmeyecegi karari

projenin hayata gecirilmesi esnasinda verilecektir.

Bu ilk diizenleme avantajli sekilde hicbir yer degistirme sensoriini gerektirmemektedir; seri
hidrolik silindirlerin kenumsal yer degistirmesi kalici durdurma kisimlan tarafindan mekanik sekilde
tanimlanmakta ve sadece basinglandirma ile elde edilmekte ve basing sensorleri tarafindan

izlenmektedir.

Siradan galisma asagidaki islevsellikler ile tanimlanmaktadir:
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1} Sifir-akim durumu: tiim valflar (DRV, yer degistirme valfi, bosalma valfi) tam olarak agik, yliksek

basing deposunu kapsayan sistem basingsiz. Vagon govdesi en diislik ayarinda (ariza emniyetli).

2} Akim ve kontrol biriminden gelen bir elektrik sinyalinin mevcudiyetinde, basing bosaltma valfi ve
DRV kapali; motor ddner ve pompa bir sabit hacimli akis tedarik eder ve yliksek basing deposunu

nominal basincina (p = 350 bar) pompalar.

3} Basing sensdrii tam olarak yiiklenmis ylksek basing deposunu algilar ve kontrol birimi DRV'yi
acar, bu sayede depoya besleme hattindaki basing 0 bar'a d(iser {enerji tasarrufu) ve RV deponun

tank icine bosalmasini onler. Sistem kullanima hazirdir.

4) Bir virajdan gecis esnasinda, kontrol birimi (jiroskop + enine ivme) boji sasisinin hangi yaninin
ylkseltilmesi gerektigini bulgular ve yer degistirme valfini karsilik gelen yana cevirir. Bir boji
yaninin her iki hidrolik silindiri yaklasik 2 saniye icinde durdurma kismina kadar uzanir ve virajin

gecilmesi boyunca bu ayarda kalir. Karsi yan basingsiz {yag kabina birlesik) kalr.

5} Yliksek basing deposu bu durumda yaklasik 0.7 litre yag salar ve bu sayede basing 350 bar'dan
250 bar'a diiser. Kontrol birimi bu durumu basing sensor(i yoluyla algilar ve DRV'yi yeniden kapatir,
bu sayede, hattaki basing artar ve pompa ylksek basing deposunu RV yoluyla ikmal eder. Sistem
tasarimi bahsedilen ylksek basing deposunun bir sonraki viraja erisiimeden 6nce yeniden

yliklenmesini saglamaktadir.

6} Virajin tamamlanmasi kontrol birimi {jiroskop + enine ivme) tarafindan algilanir ve kontrol birimi
yer degistirme valfindan gelen kontrol sinyalini iptal eder, bu sayede, valf (yaylar tarafindan

olusturulan) yar yol ayanni alir ve yiikselen yan asagiya dogru olagan ayarina hareket eder.
7) 4} maddesinden sonra olagan oldugu gibi ilerlemenin devam etmesi.

8) Glnlik calismanin sonunda, basing bosalma valfi, tasitta sifir akim varken tim bilesenler dahil,
hidrolik sistemin basingsiz olmasini ve emniyetli sekilde devre digi birakilabilmesini ve/veya

korunmasini saglar .

Sekil 4, "yer degistirme 8l¢iim sistemli olagan ortaya ayarlama degiskeni"” ismi verilen bir ikinci

diizenlemede bir hidrolik devre diyagramini sematik bicimde gdstermektedir.

Bu dlizenleme, tekerlek takiminin radyal ayarlanmasi ve bodylece tekerlek aginmasinin minimize

edilmesi igin sallanma kilavuz geometrisinin kullanilmasina avantajli sekilde olanak saglamaktadir.
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Sekil 4a'da gorintilendigi gibi, calistinicl birincil yay ile seri halde dizenlenmistir ve yer degistirme
dlclim sistemi (her boji igin 4) ¢alistirici icinde korunakli sekilde yuvalandinlmistir {birincil yayin yay

yer degistirmesi olmadan ¢alistinct yer degistirmesini dlgmektedir).
Siradan calisma asagidaki islevsellikler ile tanimlanmaktadir:

1} Sifir-akim durumu: tim valflar (DRV, yer degistirme valfi, bosalma valfi) tam olarak agik, yiiksek

basing deposunu kapsayan sistem basingsiz. Vagon gdvdesi en diisiik ayarinda (ariza emniyetli).

2) Kontrol biriminden gelen bir akim elektrik sinyalinin mevcudiyetinde, basing bosalma valfi ve
DRV kapanir; motor doner ve pempa bir sabit hacimli akis saglar ve yiiksek basing deposunu

nominal basincina (p = 350 bar} pompalar.

3) Basing sensérii tam olarak yiiklenmis yliksek basing deposunu algilar ve kontrol birimi DRV'yi
acar, bu sayede depoya besleme hattindaki basing 0 bar'a diiser (enerji tasarrufu) ve RV deponun

tank icine bosalmasi &nlenir.

4} Birincil kademedeki yer degistirme sensérleri (her boji yant icin 2) o andaki ylksekligi algilar ve
kontrol birimi yiikseklik-diizenleme valflarinin boji sasisini clagan ayarda (ancak durdurma kismina

kadar olmayan) tanimlannus bir yiikseklige ylkseltmesine sebep olur. Sistem kullanim icin hazirdir.

5) Bir virajdan gecis esnasinda, kontrol birimi (jiroskop + enine ivme) boji sasisinin hangi yaninin
ylikseltilmesi ve hangi yanimn algaltiimasi gerektigini algilar ve yer degistirme valflarini karsihk
gelen ayarlara gevirir. Bir boji yaninin her iki hidrolik silindiri yaklasik olarak 2 saniye iginde

durdurma kismi kadar uzaga uzanir ya da geri ¢ekilir ve virajin gegilmesi boyunca bu ayarda kalir.

6} Yiiksek basing deposu bu durumda yaklasik olarak 0.35 litre yag salar ve bu sayede basing 350
bar'dan 300 bar'a diiger.

7} Virajin tamamlanmasi kontrol birimi (jiroskop + enine ivme} tarafindan algilanir ve yikseklik
diizenleme valflari olagan ayarina geri déner. Ayarlama i¢in yag gereksinimi yeniden yaklasik olarak

0.35 litre yagdir ve yiiksek basing deposundaki basing 30C bar'dan 250 bar'a diser.

8} Kontrol birimi basing sensori yoluyla yliksek basing deposunda azalan basing seviyesini algilar ve
DRV'yi yeniden kapatir, bu sayede, hattaki basing artar ve pompa yliksek basing deposunu RV
yoluyla ikmal eder. Sistem tasarimi bahsedilen yiiksek basing deposunun bir sonraki viraja

erisilmeden &nce yeniden ylklenmesini saglamaktadir.

9} 4} maddesinden sonra olagan oldugu gibi ilerlemenin siirmesi.
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10) Giinliik calismanin sonunda, basing bosaltma valfi, tasitta sifir akim varken tiim bilesenler dahil
hidrolik sistemin basingsiz olmasini ve emniyetli sekilde devre disi birakilabilmesini ve/veya

korunmasini saglar.

Sekil 5, "yardimacl pistonlu olagan ortaya ayarlama degiskeni" ismi verilen bir {iglincl diizenlemede
bir hidrolik devre diyagramini sematik bicimde géstermektedir. Yardima pistonlu ¢alistiricinin

yapisal yerlesimi Sekil 5a'da gosterilmistir.

Bu diizenleme, tekerlek takiminin radyal ayarlanmasi ve boylece tekerlek aginmasinin minimize
edilmesi icin sallanma kilavuz elemani gecmetrisinin kullanilmasina avantajh sekilde olanak

saglamaktadir.

Bununla birlikte, clagan ayarin yapilmasi bir yer degistirme sensoriinii gerektirmemektedir ve
bunun yerine ylikseklik bir i¢ ice gecen (teleskopik} calistirici ve {ana ve yardimci pistonlarin) piston
ylizeylerinin ve kontrol basincinin uygun bir secimi sayesinde olusturulmaktadir. Yardimc pistonun

ylizeyi ne kadar biylrse, yag gereksinimi ve bu ylizden yliksek basing deposu da biiyimektedir.
Kisaltmalar:

po tam olarak geri ¢ekilmis silindir icin basingsizlik durumu (0 bar)

pl yari yol ayari igin kontrol basinci (yaklasik 80 bar)

p2 tam clarak uzamig ¢alistirici igin maksimum basing {yaklasik 250 bar)
Aw ana pistonun tesirli ylizeyi (Dw = yaklagik 60 mm)

Ah yardimai pistonun tesirli ylizeyi (Dh = yaklagik 100 mm})
Basinglar ve piston yiizeyleri arasindaki iliski asagidaki kosullar tarafindan belirlenmektedir:

e Yardimcl pistonun tesirli ylizeyi Gzerindeki basincin (p1) dinamik kuvvetler dahil, tam olarak yiklU

tasiti kaldirabilmesi gerekmektedir (pl * Ah > Fz_max),

* Ana pistonun tesirli ylizeyi Gzerindeki basincin {(p1) dinamik geri sigrama dahil, bos tasiti

kaldiramamasi gerekmektedir (p1 * Aw < Fz_min).

¢ Ana pistonun tesirli ylzeyi Uzerindeki basincin (p2} dinamik kuvvetler dahil, tam olarak yiikli

tasiti kaldirabilmesi gerekmektedir (p2 * Aw > Fz_max).
Gunlik calismada islevsellik asagidaki gibidir:

1) Sifir-akim durumu: tim valflar (DRV, yer degistirme valfi, bosaltma valfi) tam olarak agik, yiiksek

basing deposunu kapsayan sistem basingsiz. Vagon gdvdesi en diislik ayarinda (ariza emniyetli).
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2} Akim ve kontrol biriminden gelen bir elektrik sinyalinin mevcudiyetinde, basing bosaltma valfi ve
DRV kapali; motor doner ve pompa bir sabit hacimli akis tedarik eder ve yliksek basing deposunu

nominal basincina (p = 350 bar) pompalar.

3} Basing sensorii tam olarak yiklenmis yiksek basing deposunu algilar ve kontrol birimi DRV'yi
acar, bu sayede depoya besleme hattindaki basing 0 bar'a diser (enerji tasarrufu) ve RV deponun

tank icine bosalmasi énlenir.

4} Yari {orta) yol ayari i¢in basing {pl) gerekmektedir ve boji sasisinin her iki yaninin yikseltilmesi

icin iki valf acilir.

5} Birincil kademedeki basing sensdrleri pl'e erisildigi (yaklasik olarak 80 bar) zaman algilar ve
valflarn kapatir. Olagan ayarda tanimlanan yiikseklige {yardimcl pistonun durmasina) erigilmistir.

Sistem kullanim i¢in hazirdir.

6) Bir virajdan gecis esnasinda, kontrol birimi (jiroskop + enine ivme) boji sasisinin hangi yamnin
ylikseltilmesi gerektigini (kontrol hasinci p2 = yaklasik olarak 250 bar) ve hangi yaninin algaltiimas
gerektigini (kontrol basinci p0 = 0 bar) algilar ve yer degistirme valflarim karsilik gelen konumlara
cevirir. Bir boji yaninin her iki hidrolik silindiri yaklasik olarak 2 saniye icinde durdurma kismina
kadar uzanir ya da geri cekilir ve virajdan gecis boyunca bu ayarda kalir. Son ayarlar basinglar {p0 =
tabandaki durdurma kismi, p2 = tepedeki durdurma kismi) tarafindan kesin sekilde

belirlenmektedir {ve izlenebilmektedir).

7} Yiiksek basing deposu bu durumda yaklagik olarak 0.35 litre yag salar {Aw'ye ylikselme), bu
sayede basing 350 bar'dan 320 bar'a diiser.

8} Virajin tamamlanmasi kontrol birimi {jiroskop + enine ivme) tarafindan algilanir ve olagan ayara
geri dénmek icin valflar pl'e geri cevrilir. Bu sefer ayarlama icin yag gerekliligi yaklasik olarak 1.0

litre yagdir (Ah'ye ylikselme) ve yiksek basing deposu igindeki basing 320 bar'dan 250 bar'a diser.

9) Kontrol birimi basing sensori yoluyla yliksek basing deposundaki azalan basing seviyesini algilar
ve DRV'yi yeniden kapatir, bu sayede, hattaki basing artar ve pompa RV yoluyla ylksek basing
deposunu ikmal eder. Sistem tasarimi bahsedilen yiiksek basing deposunun bir sonraki viraja

erisilmeden &nce yeniden ylklenmesini saglamaktadir.

9} 6) maddesinden sonra olagan oldugu gibi ilerlemenin siirmesi.
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10) Siradan ¢alismanin sonunda, basing bosalma valfi, tagitta sifir akim varken tiim bilesenleri
kapsayan hidrclik sistemin basingsiz olmasini ve emniyetli sekilde devre disi birakilabilmesini

ve/veya bakiminin yapilabilmesini saglar.

Sekil 6, "olagan ylikseltme degiskesi" ismi verilen bir dérdlinci diizenlemede bir hidrolik devre

diyagramini sematik bicimde géstermektedir.

Seri hidrolik silindirlerin konumsal yer degistirmesi, kalici durdurma kisimlari tarafindan mekanik
sekilde tanimlandigi ve salt basinglandirma ile elde edildigi ve basing sensdérleri tarafindan izlendigi
icin bu diizenlemenin Gzellikle hi¢bir yer degistirme sensériind gerektirmeme avantaji
bulunmaktadir. Tekerlek takimimin sallanma tesiri sayesinde radyal ayarlanmsi mimkinse de, bu

avantaj sistem ariza yaparsa yeniden yitirilmektedir.
Siradan ¢aligma:

1} Sifir-akim durumu: tim valflar (DRV, yer degistirme valfi, bosalma valfi) tam olarak acik, yiiksek

basin¢ deposunu kapsayan sistem basingsiz. Vagon govdesi en dislik ayarinda (ariza emniyetli).

2} Akim ve kontrol biriminden gelen bir elektrik sinyalinin mevcudiyetinde, basing bosalma valfi ve
DRV kapali; motor déner ve pompa bir sahit hacimli akis tedarik eder ve yiiksek basing deposunu

nominal basincina (p = 350 bar} pompalar.

3} Basing sensdri tam olarak ylklenmis ylksek basing deposunu algilar ve kontrol birimi DRV'yi
acar, bu sayede depoya besleme hattindaki basing 0 bar'a diiser (enerji tasarrufu) ve deponun tank

icine bosalmasi 6nlenir.

4} Valf basinci her iki yana gevirir ve 4 ¢alistiricinin tiim boji sasisini durdurma kismina kadar

ylkseltir. Sisterm kullanima hazirdir.

5) Bir virajdan gecme esnasinda, kontrol birimi {(jiroskop + enine ivme) boji sasininin hangi yaninin
(virajin i¢ yam) alcaltilmasi gerektigini algilar ve yer degistirme valfir karsihik gelen yana cevirir. Bir
boji yanuinin her iki hidrelik silindiri yaklasik olarak 2 saniye icinde durdurma kismina kadar asagi
dogru ilerler ve virajin gegilmesi boyunca bu ayarda kalir. Karsi yan basingsiz (yliksek basing

deposuna birlesik) kalir.

6} Virajin tamamlanisi kontrol birimi (jiroskop + enine ivme} tarafindan algilanir; kontrol birimi yer
degistirme valfindan gelen kontrol sinyalini iptal eder, bu sayede, valf (yaylar tarafindan

olusturulan} yar yol ayanini alir ve algalan yan yeniden ylkselir.
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7} Yiiksek basing deposu bu durumda yaklasik olarak 0.7 litre yag salar ve bu sayede basing 350
bar'dan 250 bar'a diiser. Kontrol birimi bu durumu basing sensérii yoluyla algilar ve DRV'yi yeniden
kapatir, bu sayede hattaki basing artar ve pompa RV yoluyla yliksek basing deposunu ikmal eder.
Sistem tasarimi bahsedilen yiiksek basing deposunun bir sonraki viraja erisiimeden 6nce yeniden

yliklenmesini saglamaktadir.
8) 5} maddesinden sonra olagan oldugu gibi ilerlemenin siirmesi.

9} Siradan calismanin sonunda, basing bosalma valfi, tagitta sifir akim varken tiim bilesenleri
kapsayan hidrelik sistemin basingsiz olmasini ve emniyetli sekilde devre disi birakilabilmesini

ve/veya bakiminin yapilabilmesini saglar.

Sekil 7, calistinci kuvvetinin birincil slispansiyon ile paralel etkidigi, "paralel cahstinc degiskesi"
ismi verilen bir besinci diizenlemede bir hidrolik devre diyagramini sematik bicimde

gostermektedir.

Bu degiske "olagan ortaya ayarlama" dlizenlemesinin avantajlarina sahipse de, birincil yayin
kendisinin karakteristik egrisi calistincidaki basing ve yay kademesindeki yer degistirme arasinda
hir iliski seklinde kullanilabildigi i¢in bu diizenlemede yer degistirme dl¢lim sistemi

cikartilabilmektedir.

Calistinct ayni zamanda bir hidrolik séndiriictiniin islevini de gbrebilmektedir.

Siradan Calisma:

1} Sifir-akim durumu: tim valflar (DRV, yer degistirme valfi, bosalma valfi) tam olarak agik, yiiksek

basin¢ deposunu kapsayan sistem basingsiz. Vagon gévdesi en diisiik ayarinda (ariza emniyetli).

2} Akim ve kontrol biriminden gelen bir elektrik sinyalinin mevcudiyetinde, basing bosalma valfi ve
DRV kapali; motor déner ve pompa bir sabit hacimli akis tedarik eder ve yliksek basing deposunu

nominal basincina (p = 350 bar} pompalar.

3) Basing sensérii tam olarak yiiklenmis yliksek basing deposunu algilar ve kontrol birimi DRV'yi
acar, bu sayede depoya besleme hattindaki basing 0 bar'a diiser (enerji tasarrufu) ve deponun tank

icine bogalmasi dnlenir.

4} Calistirict dliz ray bélimleri Gzerinde ilerleme esnasinda bir pasif sdndiirlich seklinde

etkimektedir.
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5} Bir virajdan gecis esnasinda, kontrol birimi (jiroskop + enine ivme) boji sasisinin hangi yaninin
yiikseltilmesi ve hangi yaninin algaltilmasi gerektigini algilar ve basing valflaninin hesaplanan
kontrol basincini her iki yan (izerinde etkiyen calistiricilara uygulamasina sebep olur (¢ekis kuvveti
ve sikisma kuvvetini transfer edebilmektedir}. Birincil kademenin karakteristiklerinden &tiirli her

bir boji yant icin ylkseklik yukari ya da asagi dogru ayarlanir ve boji sasisi egilir.

6} Calistiricilar basincin viraj boyunca ilerleme esnasinda sabit kalmasini saglasa da, siispansiyon
dinamik yay yer degistirmelerini gerceklestirmektedir ve ¢alistiricilarin bu yay yer degistirmelerini
birincil yaya ek sertlik kazandirmadan izlemesi gerekmektedir. Hidrolik beslemesi ve hir ylksek

basing deposu bu amac igin gerekli yagi saglamaktadir.

7} Virajin tamamlanmasi kontrol birimi {jiroskop + enine ivme} tarafindan algilanir ve kontrol birimi

basing valflarindan gelen kantrol sinyalini iptal eder ve boji sasisi orjinal konumuna geri déner.

8) Kontrol birimi yliksek basing deposunda azalan basing seviyesini basing sensori yoluyla algilar ve
DRV'yi yeniden kapatir, bu sayede hattaki basing artar ve pompa RY yoluyla yliksek basing
deposunu ikmal eder. Sistem tasarimi bahsedilen yiiksek basing deposunun bir sonraki viraja

erisilmeden énce yeniden ylklenmesini saglamaktadir.
9} 4) maddesinden sonra olagan oldugu gibi ilerlemenin siirmesi.

10) Siradan galismanin sonunda, basing bosalma valfi, tagitta sifir akim varken tiim bilesenleri
kapsayan hidrclik sistemin basingsiz olmasini ve emniyetli sekilde devre disi birakilabilmesini

ve/veya bakiminin yapilabilmesini saglar.

Sekil 8, "pim-kilavuzlu ¢alistinc degiskesi" ismi verilen bir altinci dzenlemede bir hidrolik devre

diyagramini sematik bicimde géstermektedir.

10
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