OZET

TASITLARDA LASTIK BASINCI ICIN BiR ONERI SISTEMi

Bu bulug, zemin ile tasit tabaninin zemine bakan tarafi arasindaki mesafeyi dlgmek iizere en az
iki mesafe algilama biriminin(11, 21, 31, 41) olc¢tigii mesafelerin(hsi, hs, hys, hw)
ortalamalarina (yani dn/arka dingillerin zemine mesafelerine) gore her bir tekerlege(T) diisen
agirh@in anhik olarak hesaplanmasi ve hesaplanan bu agirliktan her bir lastikte olmasi gereken
basincin anlik olarak hesaplanmast ve siiriiciiye dnerilmesi amaciyla goriintiilenmesi i¢in bir

lastik basinci dneri sistemi(10} ile ilgilidir.
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ISTEMLER

Zemin ile tagit tabaninin zemine bakan tarafi arasindaki mesafeyir 6l¢mek iizere en az
bir mesafe algilama birimi(11, 21, 31, 41), iceren; m;; = tasit ylikstiz halde iken tagitin
bir dn/arka dingiline diisen kiitlenin yarisi, myj = herhangi bir anda tasitin on/arka
dingiline diisen kiitlenin yarisi, hj; = tasitin yiiksiiz halinde, én/arka dingil ile zemin
arasindaki mesafe (mesafe algilama birimi(11, 21, 31, 41) dl¢limii veya fabrika ¢ikis
bilgisi), hi; = herhangi bir anda on/arka dingil ile zemin arasindaki mesafe (mesafe
algilama birimi(11, 21, 31, 41) &lglimii) olmak itizere, en az iki mesafe algilama
biriminin(11, 21, 31, 41) &l¢tigi mesafelerin(hy, hy2, hs, hrs) ortalamalarina (yani
on/arka dingillerin zemine mesafelerine) gére her bir tekerlege(T) diisen agirhig1 myg=
mij (hj / hjj) formiiliinden yola cikarak anlik olarak hesaplayan ve hesaplanan bu
agirliktan her bir lastikte olmasi gereken basinct anhk olarak hesaplayan bir kontrol
birimi(12) igermesivle karakterize edilen tasitlar i¢in bir lastik basinct Oneri
sistemi(10).

Anlk olarak hesaplanan degerlere gore her bir lastik i¢in ayr ayn olmak iizere olmasi
gereken lastik basicr degerlerini siiriicliye gosterilmek iizere bir gosterge birimine(13)
ileten kontrol birimi (12) ile karakterize edilen istem 1 deki gibi bir &neri sistemi (10).
Siiriicliye basinc diisiik olan lastigi goriintiileyen ve buna gore siirliciiye goriintiiledigi
lastik i¢in gerekli olan basinci dnermek lizere;

Mesafe algilama birimleri(11, 21, 31, 41) tarafindan hgi, by, hg, hy mesafelerinin
Slgilmesi(101)

Alman mesafe ¢l¢iimlerinin(hyi, hez, hrs, hg) kontrol biriming(12) iletilmesi(102)
Kontrol biriminin{12) tagitin éniinde konumlandirilan iki mesafe algilama biriminin(11,
21) oletiigii mesateleri (he’i he ile) ve tasitin arkasinda konumlandirilan iki mesafe
algilama biriminin(31, 41) dlgtiigii mesafeleri (h’ii hyg ile) karsilastirmas: ve bunlarin
{(hr1-hs2 farkt ve he-hes farkt) farking almasi(103)

hri-hr farkt ve/veya hes-hes farki dnceden belirlenen bir degerden biiviikse, basine: diisiik
olan lastifin hangisi oldugunun ve sdz konusu lastik basincimin olmasi gereken
degerinin gosterge birimine(13) yazilmasi(104)

hti-hi2 ve hss-hes farklan 6nceden belirlenen bir degerden kiigiikse, 6n dingilin zemine
olan mesafesinin ve arka dingilin zemine olan mesafesinin kontrol birimi(12) tarafindan

hesaplanmasi(105)
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10-

hri-hp2 ve hpa-hgg farklart dnceden belirlenen bir degerden kiiciikse dingillerin zemine
olan mesafelerinden yola c¢ikilarak her bir tekerlek(T) basina diisen agirlifin kontrol
birimi(12) tarafindan hesaplanmasi(106)

hri-hs2 ve hes-hps farklan dnceden belirlenen bir degerden kiiglikse agirlik-lastik basinct
iliskisinden On ve arka lastikler i¢in olmasi gercken basmglarin kontrol birimi(12)
tarafindan hesaplanmasi(107)

-hfi-hs2 ve hn-hgy farklar dnceden belirlenen bir degerden kiiglikse bu basinglarin
gosterge birimi(13) ile siliriiciiye dnerilmesi(108)

yontem(100) adimlarina gore ¢alisacak sekilde adapte edilen istem | veya 2’deki gibi
bir lastik basinct dneri sistemi(10).

105, adimda bahsedilen hesaplamay; hs ile hy arasindaki farkin énceden belirlenen bir
degerden kiiclik olmast durumunda, 6n taraftaki iki mesafe algilama biriminden(11, 21)
elde edilen mesafe bilgilerinin(hsi, he2) aritmetik ortalamasini hesaplayarak yapan bir
kontrol birimi(12) i¢cermesiyle karakterize edilen istem 3’teki gibi bir sistem(10).

105. adimda hy ile he2’nin aritmetik ortalamasint 6n dingilin zemine olan mesafesi
olarak kabul eden bir kontrol birimi(12) icermesiyle karakterize edilen istem 4’teki
gibi bir sistem(10).

105. adimda hy; ile hgy arasindaki farkin 6nceden belirlenen bir degerden kiigiik olmasi
durumunda, arka taraftaki ki mesafe algilama biriminden(31, 41) elde edilen mesafe
bilgilerinin{hys, hs4) aritmetik ortalamasini hesaplayan bir kontrol birimi(12) icermesiyle
karakterize edilen istem 5°teki gibi bir sistem(10).

105. adunda hy; 1le hys’lin aritmetik ortalamasini arka dingilin zemine olan mesafesi
olarak kabul eden bir kontrol birimi(12) igermesiyle karakterize edilen istem 6’daki
gibi bir sistem{10).

107. adimda my; ve my;j arasinda fark olmasi halinde agirhik-basmg iligkisini kullanarak
gercken lastik basiner degerini hesaplayan ve bu basing dederini siiriiciiye bildirilmek
iizere bir gosterge birimine(13) ileten kontrol birimi(12) igermesiyle karakterize
edilen istem 7’deka gibi bir sistem(10).

myj i¢in bilinen lastik basinci ile my icin hesaplanan lastik basinci arasindaki basing
farkinin sadece tamsayr olarak degismesi halinde olmasi gereken lastik basincini
stiriiciiye bildirilmek iizere gosterge birimine(13) ileten kontrol birimi(12) icermesiyle
karakterize edilen istem §’deki gibi bir sistem(10).

107b. adimda dis ortam sicakligim dlgerek kontrol birimine(12}) ileten en az bir sicaklik

algilama birimi(14) icermesiyle karakterize edilen istem 9’ daki gibi bir sistem (10).
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11-Dns ortam sicakligi bilgisini sicaklik algilama biriminden(14) alarak 107. adimdaki
hesaplamalarina dahil eden bir kontrol birimi(12) igermesiyle karakterize edilen istem
10°daki gibi bir sistem(10).

12-101. adimda tasit hareket halinde iken siirekli, tasit caligir durumda sadece park halinde
iken veya ilk hareketten sonra belirli bir siire boyunca 6lglim yapan mesafe algilama
birimi(11, 21, 31, 41) icermesiyle karakterize edilen istem 9 veya 11°deki gibi bir
sistem(10).

13- Birbirlerine gdre zit pozisyonda konumlandirilan mesafe algilama birimleri(11, 21, 31,

41) icermesiyle karakterize edilen 1stem 12°deki gibi bir sistem(10).
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TARIFNAME
TASITLARDA LASTIK BASINCI IiCIN BiR ONERI SISTEMi

Bulusun ilgili oldugu teknik alan

Bu bulug, tagitlarda olmas1 gereken lastik basinglarini hesaplayip goriintiileyen bir sistem ile

ilgilidir.

Onceki teknik

Binek otomobillerden kamyonlara kadar tiim lastik tekerlekli tasitlarda lastiklerin hava
basinclar tasitin kendi agirlign ve tasidiklarn yiike uygun olarak ayarlanmalidir. Tasitin yanhis
lastik basincina sahip olmasi tasitin siiriis, performans, konfor ve giivenligi ile lastik dmriind

olumsuz etkilemektedir.

Zamanla tasitin toplam agirliginin yiike bagli olarak degismesi sonucunda lastiklerde meydana
gelen basing dismesiyle degisebilen veya zamanla baska sekillerde de degisebilen lastik
basinglarinin yeniden ayarlanmasi gerekmektedir. Bu durumda lastik basincinin ne olmasi
gerektigini bildiren bir sisteme ihtiyag olmaktadir. Cilinkli stiriiciiler genellikle lastik
basincindaki azalmayi gézle fark edilir bir dereceye gelince ya da lastikle yol arasindan gelen
etkilesimdeki degisimi (ses, manevra zorlugu/kolaylig1 vb.} fark edince lastik basincini yeniden
ayarlama thtiyact duymaktadir. Yani lastik basincindaki degisimin fiziksel olarak hissedilebilir

dereceye gelmesi gerekir ki bu da tehlikeli durumlara yol acabilmektedir.

Siirticiiler gerekli basincin ne olacagl konusunda c¢ogunlukla hassas davranmamaktadir.
Genellikle mevsim degigimleri ile birlikte lastik basinglarinin degisimi gerekmektedir. Bununla
beraber 6zellikle tasit ylikiiniin artmasi/azalmas: halinde de lastik basinglarinin degistirilmest
gerckmektedir. Ancak bu durum siiriiciiler tarafindan goéz ardi edilmektedir. Ciinkii bu durum,
diizenli olarak degiskenlerin (6rmegin dis ortam sicakligi, tasitin agirligi, yere olan mesafesi
gibi) takibi ve bu degiskenlerden yola g¢ikarak basing hesaplama kiilfetini de beraberinde
getirmektedir. Lastikte olmasi gereken basing degert mevsim, tasitin yiikii gibi parametrelerle
degistigi i¢in sliriiclinlin kendisi konuyla ilgili ve bilgi sahibi ise gereken basing degerini
tablolar kullanarak ve hesaplamalar yaparak bulabilmektedir. Dolayisiyla bunun igin diizenli
olarak zaman harcanmasi ve hesaplamalarla alakali bilgi sahibi olunmasi gerekmektedir. Ayrica
otomobil tireticileri yiiksiliz tasit agirligi igin lastik basin¢larini mevsimlere gére, temel olarak

yaz ve kis mevsimleri i¢in 6nermektedirler.
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Bu sistemlerden biri olan EP0768193 numarali patent dokiimaninda lastik basinci diigiikliigii
hesaplanmasi icin bir sistemden bahsedilmektedir. Bu dokiimanda lastik basincindaki

degisiklik, tekerleklerin birbirleri arasindaki iliskilerine gore hesaplanmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan diger bir KR20040023404 numaral patent dokiimaninda

da lastigin hava basincini takip icin bir cihaz ve yontemden bahsedilmektedir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan bir diger FR2545225 numarah patent dokimanindaki
sistem ise tasitin daha onceden belirlenen bir yiikseklik degeriyle mesafe sensorlerinin

hesapladig1 degeri karsilastirmaktadir.

Ancak teknigin bilinen durumunda vyer alan sistemlerde, lastikler sartlara uygun olmayan bir
basingta olsa dahi lastiklerin ne kadar sisirilmesi/indirilmesi gerektigi ile ilgili durum yeteri
kadar iyi hesaplanamamakta ve gereken basing son kullamicinin yani siiriiciniin anlayacagi

sekilde stirticliye iletilememektedir.

Bulusun kisa aciklamasi

Bu bulusun amaci, tasitlarda olmasi gereken lastik basincinin  hesaplanip siiriiciiye

dnerilmesinin gerceklestirilmesidir,

Bulus konusu sistem, mesafe algilama birimleri vasitasiyla ol¢tiigi mesafelerden birtakim
hesaplamalarla, olmasi1 gereken basinci hesaplamaktadir. Ayrica sicaklik algilama birimleri
vasitasiyla da mevsimlere gore lastik basincindaki degisim ihtiyaci bulus konusu sistem

tarafindan hesaplanmaktadir.

Bulusun éneml yonlerinden bir tanesi de mesafe algilama birimi ¢iktisinin farkh amaglarla
kullamlabilmesidir. Bu mesafe algilama birimleri araciligiyla tasittaki  silispansiyon
deplasmanlari, yalpa agis1 ve yunuslama agisiin tespiti miimkiin olmaktadir. Bu bilgiler tasit

dinamigi ve kontroliine dair bir¢ok hesaplamada kullanilabilmektedir.

Bulusun ayrintih aciklamasi

Sekillerin aciklamasi:
Sekil 1: Tasitin alttan goriiniisii olup, bulus konusu sistemin blok diyagramudir.
Sekil 2: Bulus konusu sistemin galisma yéntemi adimlarini gosteren akis divagramidir.

Sekillerdeki referanslarim aciklamas:
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Bu bulusun amacina yonelik olarak ekli sekillerdeki pargalar tek tek numaralandirilmis ve

harflendirilmis olup bu numaralarin ve harflendirmenin karsilig1 asagida verilmistir.
10. Lastik basinci Gneri sistemi
11. 1. mesafe algilama birimi
21. 2. mesafe algilama birimi
31. 3. mesafe algilama birimi
41. 4. mesafe algilama birimi
12. Kontrol birimi
13. Gisterge birimi
14. Sicaklik algilama birimi
T: Tekerlek

hri: 1. mesafe algilama birimi(11) tarafindan 6l¢iilen, zemin ile tagitin tabaninin zemine

bakan tarafl arasindaki mesafe

hr2: 2. mesafe algilama birimi(21) tarafindan &l¢iilen, zemin ile tagitin tabanimin zemine

bakan tarafi arasindaki mesafe

hgz: 3. mesafe algilama birimi(31) tarafindan dlgiilen zemin ile tasitin tabaninin zemine

bakan tarafi arasindaki mesafe

hra: 4. mesafe algilama birimi(41) tarafindan 6l¢lilen zemin ile tasitin tabaninin zemine

bakan tarafi arasindaki mesafe
Bulugta zemin, tagitin tizerinde durdugu yerdir.

S6z konusu sistemi(10) iceren tasitlarin 6n tarafi, tasitta direksiyonun yani stiriici koltugunun
oldugu taraftir. Tagit, bu On tarafta bir 6n dingil (aks) i¢cermektedir. Tasitlarin arka tarafi ise
arka koltuklarin veya fren lambalarinin oldugu taraftir. Tasit, arka tarafinda bir arka dingil

icermektedir.

Bulus konusu sistem(10); tasitin n tarafi ve/veya arka tarafinda tasit tabaninin zemine bakan
tarafina yerlestirilen en az bir mesafe algilama birimi(11, 21, 31, 41), bir kontrol birimi(12) ve

olmasi gereken lastik basincin siiriicliye dneren bir gdsterge birimi(13} igermektedir. Tercih
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edilen uygulamada sistem(10), zemin ile tasit tabaninin zemine bakan tarafi arasindaki

mesafeyi dlgmek iizere mesafe algilama birimi(11, 21, 31, 41) icermektedir.

Bulus konusu sistemin(10) bir uygulamasinda, sistemin(10) icerdigi mesafe algilama
birimleri(11, 21, 31, 41) birer sensordiir. Mesafe algilama birimleri(11, 21, 31, 41) zemin ile
tasit tabaninin zemine bakan tarafi arasindaki mesafeyi Olgmektedir. Tercih edilen bir
uygulamada, sistem(10) en az iki tane mesafe algilama birimi(11, 21, 31, 41) i¢cermektedir.
Mesafe algilama birimleri(11, 21, 31, 41) bulugun tercih edilen bir baska uygulamasinda, tagit
tabaninin zemine bakan tarafindaki 6n ve arka koselere ikiser tane olacak sekilde toplam dort
tane yerlestirilmektedir. Mesafe algilama birimleri(11, 21, 31, 41) tasit tabaninin zemine bakan

kisminda ve tercihen tekerleklerin{T) civarinda konumlandirilmaktadir.

1. ve 2. mesafe algilama birimleri(11, 21) bulusun tercih edilen uygulamasinda sistemin(10) én
tarafinda tasitin zemine bakan tarafinda konumlandinlmistir. On tarafta yer alan mesafe
algilama birimleri(11, 21) tercihen birbirlerine zit tarafta konumlandinlmistir. 3. ve 4. mesafe
algilama birimleri(31,41) bulusun tercih edilen uygulamasinda sistemin(10) arka tarafinda
tasitin zemine bakan tarafinda konumlandinlmgtir, Arka tarafta yer alan mesafe algilama
birimleri(31, 41) tercihen birbirlerine zit tarafta konumlandinlmistir. Bulusun bir diger
uygulamasinda mesafe algilama birimleri(11, 21, 31, 41) tasitin zemine bakan tarafinda tasitin
tabaninda ve birbirlerine gire zit pozisyonda konumlandirtloustir. Bulusun bir diger
uygulamasinda bu birimler(11, 21, 31, 41) 6n ve arka olmak {izere tasit tamponunda ve tercihen

tamponun zemine bakan tarafinda konumlandirilabilmektedir.

Bulus konusu sistemin(10) bir uygulamasinda, sistem(10) en az bir sicaklik algilama birimi(14)
igermektedir. Bulusun tercih edilen uygulamasinda sicaklik algilama birimi(14) dis ortamin
sicakligini 6lgmektedir. Ek olarak, sicaklik algilama birimi(14) oletiigii sicaklik bilgisini

kontrol birimine(12) iletmektedir.

Bulus konusu sistemin(10) bir uygulamasinda, sistemin(10) igerdigi kontrol birimi(12} bir

elektronik kontrol tinitesidir (ECU).

Bulus konusu sistem(10) asagidaki yontem(100) adimlarina gore c¢alisacak sekilde adapte
edilmekte ve siirticiive basiner diisiik olan lastigi goriintiileyip buna gore gerekli olan basinci

Onermektedir:

- Mesafe algillama birimleri(11, 21, 31, 41) tarafindan hyi, hp, hr, hg mesafelerinin

Olciilmesi(101)
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- Alman mesafe dl¢iimlerinin(hei, he2, hrs, hs) kontrol birimine(12) iletilmesi(102)

- Kontrol biriminin( 12) tasitin éniinde konumlandirilan iki mesafe algilama biriminin(11,
21) oletiigii mesateleri (hyi’i hez ile) ve tasitin arkasinda konumlandirlan iki mesafe
algilama biriminin(31, 41) dl¢tiigii mesafelert (hi’ii hy ile) karsilastirmast ve bunlarn
(ht1-hy2 fark: ve hys-hys farka) farkint almasi(103)

- hri-he farks ve/veya hes-heg fark: 6nceden belirlenen bir degerden biliylikse, basinci diisiik
olan lastifin hangisi oldugunun ve s6z konusu lastik basincinin olmast gercken
degerinin gosterge birimine(13) yazilmasi(104)

- hg-hp ve hn-hgy farklarn dnceden belirlenen bir degerden kiiciikse, 6n dingilin zemine
olan mesafesinin ve arka dingilin zemine olan mesafesinin kontrol birimi(12) tarafindan
hesaplanmasi(103)

- hsi-hp2 ve hgs-hgs farklan dnceden belirlenen bir degerden kiicilikse, dingillerin zemine
olan mesafelerinden yola ¢ikilarak her bir tekerlek(T) basina diisen agirlifin kontrol
birimi(12) tarafindan hesaplanmasi(106)

- hsi-hpz ve his-hyg farklar 6nceden belirlenen bir degerden kiigiikse, agirlik-lastik basinci
iliskisinden 6n ve arka lastikler ig¢in olmasi gereken basmglarin kontrol birimi(12)
tarafindan hesaplanmasi(107)

- hri-hez ve hp-hgg farklan onceden belirlenen bir degerden kiiglikse, bu basinglarin

gosterge birimi(13) ile sliriicliye onerilmesi(108).

Ydéntemde(100) 103. adimda kontrol birimi(12); hsi, hiz, hiy ve hy mesafelerinden hy ile hiz’yi
gdz oOniinde bulundurarak hy-hp, farkini almaktadir. Ayrica hp i1le h’G géz Oniinde

bulundurarak hes-hss farkim almaktadir.

104. adimda hs1- hez ve/veya hys-hey mesafeleri 6nceden belirlenen bir degerden biiyiikse tasit
lastik basinci diisiik olmaktadir. Dolayisiyla kontrol birimi(12) hsi-hs, veya hrs-hys farkini alarak
lastik basincinin az olmasi veya lastigin patlak olmasi durumlarinda uyar1 vermektedir. Ciinki
bu farklarin biiyilk olmasindan, tasitin 6n ve/veya arka tarafindaki bir lastik basincinin ¢ok
diisiik oldugu veya lastigin patlak oldugu anlasilmaktadir. Kontrol birimi(12) hs ile hf
arasindaki farki alarak bu fark 6nceden belirlenen bir degerden biiylikse, basinci disiik olan

lastik gdsterge birimi(13) tarafindan goriintiilenmektedir.

hri- hiz ve/veya hi-hpy mesafeleri 6nceden belirlenen bir degerden kiigiikse yontem(100) 105.

adim ile devaimn etmektedir.
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105, adimda hs ile hp arasindaki farkin kiiciik olmasi durumunda, 6n taraftaki iki mesafe
algilama biriminden(11, 21) elde edilen mesate bilgilerinin(he, hr) aritmetik ortalamasi kontrol
birimi(12) tarafindan hesaplanmaktadir. Benzer sekilde hys ile hgs arasindaki farkin kiiciik
olmasi durumunda, arka taraftaki iki mesafe algilama biriminden(31, 41) elde edilen mesafe
bilgilerinin(hys, hry) aritmetik ortalamasi kontrol birimi(12) tarafindan hesaplanmaktadir,
Kontrol birimi(12) hyy ile he2’nin aritmetik ortalamasini 6n dingilin zemine olan mesafesi olarak
kabul etmektedir. Benzer sekilde hes 1le hy’iin aritmetik ortalamasint da arka dingilin zemine

olan mesafesi olarak kabul etmektedir.

106. adimda bahsi gegen hesaplamada, daha 6nceden ol¢iilen mesafelerin(hsi, hr2, hs, hes)
ortalamalarina (yani 6n/arka dingillerin zemine mesafelerine) gére tek bir tekerlege(T) diisen

agirligi kontrol birimi(12) anlik olarak asagidaki sekilde hesaplayabilmektedir.
Tasit yiksiiz halde iken statik kuvvet dengesi su sekilde yazilmaktadir:
m;j g = Keq hj ()
Herhangi bir andaki kuvvet dengesi ise su sekildedir:
mtj & = Keq.j hyj (2)
Denklem (1) ve (2) kullanilarak bilinmeyen my kiitlesi soyle hesaplanmaktadir:
myj= m;j (hyj/ hij) (3)

m;; = tasit yiiksiiz halde iken tasitin 6n/arka dingiline diisen kiitlenin yarisi (tasit yiiksiiz

halde iken tasitin 6n/arka tekerleklerinin(T) her birine diisen kiitle)

ny; = herhangi bir anda tasitin 6n/arka dingiline diisen kiitlenin yarisi (herhangi bir anda

tasitin 6n/arka tekerleklerinin(T) her birine disen kiitle)

hij = tagitin yiiksiiz halinde, én/arka dingil ile zemin arasindaki mesafe (mesafe algilama

birimi(11, 21, 31, 41) 8l¢iimii veya fabrika cikis bilgisi)

hij = herhangi bir anda 6n/arka dingil ile zemin arasindaki mesafe (mesafe algilama

birimi(11, 21, 31, 41) dl¢iimii)
keq-j = her bir dingil i¢in siispansiyon ve lastik direngenlik katsayilarinin esdegeri
g = yergekimi ivimesi

]= dingil kodu (x: 6n dingil, y: arka dingil; yani 6rnegin hsx=herhangi bir anda ¢n dingil

ile zemin arasindaki mesafe)
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On dingilin zemine mesafeleri (hix ve hi) Ondeki iki tekerlek(T) igin olan agirhk
hesaplamasinda; arka dingilin zemine mesafeler: de (hy, ve hiy) arkadaki iki tekerlek(T) igin

olan agirlik hesaplamasinda kullanilmaktadir.

107, adimda tasit agirligima gbre lastik basincimin ne olmasi gerektigi tablolar halinde
verilmektedir. Bu tablolar normalde belirli bir formiile gore hesaplanmaktadir. Formiiliin
bilinmesi halinde bu formiil kullanilarak, formiil bilinmediginde ise tablo degerleri kullanilarak
elde edilen grafige fit egrisi uydurulmaktadir. Fit egrisinden elde edilen denklem kullanilarak,
agirlik ve lastik basinci iligkisi matematiksel olarak elde edilmektedir. Ancak lastik basinci ve
agirlik iligkisi lastik tiplerine gore degismektedir. Yani tek bir tablo yoktur. Bu yiizden fit edilen
egrilerden elde edilen matematiksel basing-agirhik iliskileri lastik tiplerine gore farkln farkh

formiiller olmaktadir. Yani hesaplamalar lastik tipine gére yapilmaktadir.

107. adimda, my; kiitlesi veya tasitin agirhg (myg g), agirhk — lastik basinci denkleminde
kullamlarak olmas:1 gereken lastik basinct anlik olarak kontrol birimi(12) tarafindan
hesaplanmaktadir. Kontrol birimi(12) anhk olarak hesaplanan degerlere gére her bir lastik i¢in
ayr ayr1 olmak iizere, olmas1 gereken lastik basinci degerlerini siirliciiye gosterilmek {izere bir
gosterge birimine(13) iletmektedir. Ayrica kontrol birimi(12), mg ve my; arasinda fark olmas:
halinde agirlik-basing iliskisini kullanarak gereken lastik basinct degerini hesaplamakta ve bu

basing degerini siirlicliye bildirilmek lizere bir gdsterge birimine(13) iletmektedir.

On dingile diisen agirhigin yarisi, éndeki bir tekerlege(T) diisen agirliga esit oldugundan; éndeki
iki tekerlege(T) disen agiliklar birbirine esit olup 6n dingile diisen agirligin yarisidir (On
dingile disen agirlifin yarisi = 6n sag tekerlege(T) diisen agirlik = 6n sol tekerlege(T) diisen
agirlik). Ayni sekilde arka dingile diisen agirhigm yarisi, arkadaki bir tekerlege(T) diigen
agirliga esit oldugundan; arkadaki iki tekerlege(T) diisen agirliklar birbirine esit olup arka
dingile diisen agirhgn yansidir (Arka dingile disen agirhigin yans:1 = arka sag tekerlege(T)
diisen agirhk = arka sol tekerlege(T) diisen agirlik). Bu durumda agirhklardan basmca gegis
hesaplamalan yapildiginda ¢ikan sonug sdyle olmaktadir: On lastiklerin (6n sag ve &n sol)
basinglart birbirlerine esit olmakta ve arka lastiklerin (arka sag ve arka sol) basinglari

birbirlerine esit olmaktadir.

Bulusta 6zetle, hesaplanan mesafelerden(hri, hr2, hez, hes) Oncelikle her bir tekerlek(T) basina

diisen agirlik bulunmaktadir. Hesaplamalarla agirhktan da basinca gecis yapilmaktadir.

Bulus konusu sistemin(10) bir uygulamasinda, m;; i¢in bilinen lastik basinct ile myj 1¢in

hesaplanan lastik basiner arasindaki basing farkinin herhangi bir basing birimine gére (6rnegin
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psi, bar vb.) sadece tamsay1 olmasi durumunda bu basing farki siiriicliye bildirilmek iizere
kontrol birimi(12) tarafindan gdsterge birimine(13) iletmektedir. Ornegin basing farki en az 1
psi ise bu durumda olmasi gereken lastik basiner siiriiciiye bildirilmek {izere kontrol birimi(12)
tarafindan gosterge birmmine(13) iletilmektedir. Yani agirhik farki, hesaplanan basing degerinde
bir tamsay1 degisimine sebebiyet vermiyorsa yani omegin basmg degisimi degeri | psi’dan
kiiclikse gosterge biriming(13) bu degisim yansitilmamaktadir, Gosterge biriminde(13)
stiricliye bildirilecek basing degerinin hassasiyeti, hava basan cihazlarin gdstergelerindeki

hassasiyete veya tasit iireticilerinin belirledigi hassasiyete gére ayarlanmaktadir,

Bulusun tercih edilen bir uygulamasinda 107b. adimda, sicaklik algilama birimi(14) dis ortam

sicakligini 6lgmekte ve kontrol birimine(12} iletmektedir.

Bulus konusu sistemin(10) tercih edilen bu uygulamasinda, 107. adimda agirlik/basing
iligkisinin yaninda sicakhk parametresi de kontrol birimi(12) tarafindan hesaplamaya dahil
edilmektedir. Kontrol birimi(12} de bu bilgiyi hesaplamalarina eklemektedir. Bu hesap i¢in iki
yontemden birisi izlenebilmektedir: a) Dig ortam sicakliklarina gére uygun lastik basinglarim
veren tablolar kullamlarak elde edilen dis ortam sicaklif — lastik basincr iligkisi formiile
edilmektedir. Herhangi bir sicaklhiga karsilik gelen lastik basinci dogrudan bu formiille
bulunmaktadir. b)Yaz ve kis mevsimleri igin iki u¢ sicaklik degeri ve bu sicaklik degerleri i¢in
uygun lastik basing degerleri alinmaktadir. Bu iki u¢ degerin arasinda kalan sicakliklara karsilik
gelen basing degerleri enterpolasyon teknigi ile ve disinda kalan basing degerleri ise

ekstrapolasyon teknigi ile hesaplanmaktadir.

101. adimda tasit hareket halinde iken siirekli, tasit calisir durumda sadece park halinde iken
veya 1lk hareketten sonra belirli bir siire boyunca mesafe algilama birimi(11, 21, 31, 41)

tarafindan mesafe 6l¢limil yapilabilmektedir.

Ancak, bulug konusu sistemin(10) tercih edilen uygulamasinda, 101. adimda tasitin ilk
hareketinden sonra belirli bir siire boyunca mesafe 6l¢limii yapilmaktadir. Ciinkil bu segenek,
siirlis boyunca lastiklerin 1sinip basinglarinin degismesi ile park yerindeki yiizey farkliliklart
gibi olumsuzluklari igermemektedir. Bu siire dnceden belirlenen bir siire olup 6rnegin 10 saniye
ila 5 dakika arasinda degisebilmektedir. Buna otomobil lreticisi karar verebilmektedir. Sonuc
olarak kontrol birimindeki(12) hesaplama algoritmasi, belirlenen siire boyunca alinan
olgiimlerin ortalamasint alarak 103. adimda hesaplamaya katmaktadir. Bu ortalama, hareketli
ortalama (moving average) adi verilen basit bir istatistiksel yontemle hesaplanmaktadir.

Ortalama deger belirli bir tolerans aralifinda sabitlendiginde o mesafe algilama biriminden(11,
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21, 31, 41) elde edilen mesafe deger1 belirlenmis olmakta ve arttk o mesafe algilama

biriminden(11, 21, 31, 41) él¢lim alimi durdurulmaktadir.

Ayrica bulug konusu sistemde(10) yiikli/yiikstz tasit agirligi degerinin hesaplanmasi, zamanla
degisen siispansiyon sistemi vs. nedeniyle ihtiyag duyulabilecek kalibrasyon igin ayri bir
kolaylik saglamaktadir. Siispansiyon sistemleri, tasitin vas1 ilerledikge degisime
ugramaktadirlar. Yeni bir slispansiyvon sistemine sahip belirli bir agirhiktaki tasittan alinan
mesafe degerleri ile eskimis bir slispansiyvon sistemine ait tagitinkiler farkli olacaktir. Bu
farkliliga, kaza ve tamirat nedeniyle siispansiyon sisteminde meydana gelen farkliliklar da
neden olabilmektedir. Ayrt bir husus da, fabrika ¢ikist jantlarin degistirilerek farkli ¢aptaki bir
jant takilmasi halinde tekerlegin(T) ¢apinin degismesiyle tasit gdvdesi ve zemin arasit mesafenin
de degismesidir. Bu gibi durumlarda, énceden atanmus (yukli/yiiksiiz) mesafe degerlerinin

degistirilmesine yani oneri sisteminin(10) mesafe kalibrasyonuna ihtiya¢ duyulmaktadir.

Sanavive uygulanabilirlik

S6éz konusu bulusun otomotiv sanayisinde uygulama alanm vardir. Tasitlara entegre olarak
iiretilebilecegi gibi tasitlara sonradan takilan park sensorleri gibi fabrika cikist olan ve bu
sistemi(10) i¢cermeyen tasitlara sonradan takilmas: da miimkiindiir. En az dort adet mesafe
algilama birimi(11), kablolama, hesap ve haberlesme yazilimini iceren kontrol birimi(12),

gosterge birimi{13) ve tercihen sicaklik algilama birimiyle(14) tasitlara uygulanabilmektedir.

Bulus, yukarida agiklanan uygulamalar ile sinirli olmayip, teknikte uzman kisi kolaylikla
bulusun farkli uygulamalarimi ortaya koyabilir. Bunlar, bulusun istemler ile talep edilen

korumasi kapsaminda degerlendirilmelidir.
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