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OZET

ARAC YONLENDIRME SISTEMI

Burada bir ara¢g vydénlendirme sistemi ag¢iklanir, sdz konusu
arac¢, bir direksiyon simidi ve bir gdbek iceren bir direksiyon
simidi grubuna sahiptir, gbbek, araci ydneltmek izere bir
direksiyon koleonunun iginde bir direksiyon simidi ekseninin
etrafinda do&nebilen Dbir direksiyon miline baglidir. Aracg
yonlendirme sistemi, bir konum godsterge sinyalini almaya
yonelik Dbir aliciva, konum gdsterge sinyalli esasinda bir
direksiyon denetim sinyali iliretmeye yoénelik bir direksiyon
denetleyicisine ve direksiyon denetim sinyaline vyanit olarak
direksiyon simidi grubunu dodrudan tahrik etmeye ydnelik bir
tahrik grubunz sahiptir. Tahrik grubu, direksiyon simidi
grubunu déndlirmek {zere bir tahrik ekseni etrafinda bir tork
iretir, burada tahrik grubu ile direksiyon simidi

egeksenlidir,
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Bir arag¢ ig¢in bir arac yénlendirme sgistemi (100) ve
direksivon simidi grubu kombinasyonu olup, ©6zellidi; sdz
konusu aracin, bir direksiyon simidi (210) wve bir gtbek
(220) dgeren bir direksiyen simidi grubuna (200) sahip
olmasi, gbbedin (220), araci ydneltmek iizere bir direksiyon
kolonunun (240) ig¢inde bir direksiyon simidi ekseni (230A4)
etrafinda doénebilen bir direksiyon miline (230) bagli
olmasi, arag yonlendirme sisteminin (100),
bir konum gdsterge sinvyvalini almaya yodnelik bir aliciva
(110);
konum go&sterge sinyali esasinda bir direksiyon denetim
sinyali (120R) Uretmeye yonelik bir direksiyon
denetlevyicisine (120);
direksiyen denetim sinvaline (1204) vanit olarak
direksiyon simidi grubunu (200) dodrudan tahrik etmeye
yonelik bir tahrik grubuna (130) sahip olmasi, tahrik
grubunun (130), direksiyon simidi grubunu (200)
dogrudan tahrik etmek ve dondirmek izere bir tahrik
ekseni (300A) etrafinda Dbir tork {Uretecek sekilde
calisabilmesi, burada tahrik grubunun (130} tahrik
ekseni (300A) ile direksiyon simidi ekseni (230R)
egseksenli olmasi,
tahrik grubunun (130), direksiyon simidi grubunun (200)
gékbedini (220) dodrudan tahrik adecek gekilde
vapirlandirilan bir elektrik motoru (300) icermesi, elektrik
motorunun (300) bir muhafaza, bir stateocr (320), muhafazanin
ig¢inde tahrik ekseni (3007A) etrafinda ddénebilen bir roter
(310) ve tahrik grubunun (130} tahrik ekseni {3004A)
etrafinda bir tork lretmesini saglamak lUzere bir direksiyon
reaksiyon torku sadlamaya ydnelik bir anti-rotasyon elemani

(330, ©50) icermesi i1le karakterize edilmesidir.
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Istem 1'de tanimlanan arac¢ yénlendirme sistemi (100) olup,
5zelligi; tahrik grubunun (130), direksiyon simidinde (210)

gbbedin (220) altinda ver almasidir.

Istem 1'de tanimlanan arag yénlendirme sistemi (100) olup,
zelligi; tahrik grubunun (130), direksivyvon simidinin (210)

gbbediyle (220) bitlinlesik olmasidir.

Istem 1'de tanimlanan arac¢ yonlendirme sistemi (100) olup,
6zelligi; rotorun (310), direksiyon simidi grubunun (200)

gbbedine (220) badli olmasidir.

Tstem 1'de tanimlanan arac yénlendirme sistemi (100) olup,
dzellidi; anti-rotasyon elemaninin (330), tahrik grubunu

(130) aracin direksivyon kolonuna (240) baglamasidir.

Onceki istemlerin herhangi birinde tanimlanan arag
yonlendirme sistemi (100) olup, 6zelligi; direksiyon simidi
grubu (200) wve tahrik grubunun (130} direksivyon milinden

{(230) tek bir birim olarak ¢ikarilabilmesidir,

Istem 1'de tanimlanan arac yénlendirme sisteminde (100)
tahrik grubunun (130) devre disi birakilmasina y&nelik bir
yontem olup, ©¢zellidi; yontemin su adimlari icermesidir:
bir performans parametresi i¢in bir ongdrilen dederin
elde edilmesi amaciyla tahrik grubuna (130) komut
verilmesi (430A);
performans parametresinin asil dederini belirlemek
amaciyla tahrik grubunun (130) izlenmesi;
bngdrilen deder 1ile asil deder arasinda bir fark
Slcimiiniin belirlenmesi ve fark &lgimine gdre tahrik

grubunun (130) devre disi birakilmasi (430B}.

Istem 7'de tanimlanan tahrik grubunu (130) devre disi
birakma y&ntemi olup, &zelligi; performans parametresinin
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elektrik motoru hizi, elektrik motorunun dénme voni,
elektrik motoru torku, elektrik motoru pozisyeonu,
yoneltilmis tekerlek agisi konumu ve arag¢ konumundan olusan

gruptan secilmesidir.

Istem 8'de tanimlanan tahrik grubunu (130) devre disa
birakma vy&ntemi olup, Ozellidi; bngdrilen performans
parametresli wve 1zlenen performans parametresinin farkla

olmasidair.

Istem 9'da tanimlanan tahrik grubunu (130) devre disi
birakma vyéntemi olup, 6zellidi; bdngériilen performans
parametresinin uygulanan tork yénid olmasi ve 1zlenen
performans parametresinin elektrik motorunun ivmesi

clmasidair.

Istemler 7 4ila 10'un herhangi birinde tanimlanan tahrik
grubunu (130} devre disi birakma ydntemi clup, &zellidi;
fark ¢&lcumiinin o%nceden belirlenmis bir siire boyunca

degerlendirilmesidir,
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TARIFNAME

ARAC YONLENDIRME SISTEMI

TEKNIK ALAN

Mevcut bulusg, bir aracin hareketini yénlendirmeye ydnelik bir
arac yonlendirme sistemi 1ile 1ilgilidir. Daha &zel bkir haliyle
mevcut bulus, bir aracin direksivyvon grubu idzerinde c¢alisabilen

bir arag¢ yodnlendirme sistemi ile ilgilidir.

BULUSUN ARKA PLANI

Hasat, ekim, ilaglama ve tohumlama gibl zirai islemlerde,
hasat makinesi, traktdr veya ilaglama makinesi gibi ilgili bir
aracin, oOrtiismeyi minimize etmek ve/vevya Snceki islemlere gbre
dogru verlestirme yapmak {izere dodru bir vyol izlemesinin
sadlanmas1 vyoluyla biylik dlc¢lide fayda sadlanabilir. Bu
islemler ¢odu kez aracin calismasini etkileyebilecekengebeli
olabilen wveya yerel olarak dedisken karakteristiklere sahip
olan arazi lizerinde gerceklestirilir. Bu baglamda, bu
araclarin ozellikle genis arazi parcalarini kapsayan vya da
aletlerin veya makinelerin cok dogru bir sekilde
yerlestirilmesinin Snem arz edebilecedi buyuk dlcekli
ciftgilik wuygulamalari ig¢in yénlendirilmesine yonelik arag
yoénlendirme sistemleri uyarlanmistir. Bu sistemler, aracin
araziyi dnceden belirlenmis optimize bir rotayi takip ederek
en etkili sekilde gegmesini sadlar, &te vyandan bir =zirai
aracin manilel 1sletimi bosluklara va da vyakitin veya =zirai

malzemelerin optimal olmayan kullanimina neden clabilir.

Bu arag¢ ydnlendirme sistemleri tipik olarak aracta yer alan
bir alicinin aracin konumunu belirlemesini sadlavan bir konum
gbsterge sinvyvalinin alinmasini ig¢erecektir. Konum g&sterge
sinyali vyaygin o¢larak bir Kiresel Uydu Navigasyon Sistemi
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(GNSS), ABD Kliresel Konumlama Sistemi (GPS) ve/veya Rusya
GLONASS Sistemi ve/veya Avrupa Galileo sistemi gibi uydu
tabanli konumlama sisteminden veya daha kesin farkli uydu
sinyalinden alinir. Bu savede aracta ver alan bir uydu
alicisinin aracin mutlak konumunu belirlemesi sadlanir. Daha
dogru uygulamalarda, yénlendirme sistemli ayrica arag¢ iUzerinde
konumlandirilmis jiroskoplara, bir pusulaya ve 1ivme &lgerlere
sahip olabilir. Bu sayede tipik olarak aracin tavanina monte
edilen ve dolayisiyla arag¢ arazide ilerledikge fazladan
hareketlere maruz kalan GNSS anteninin konumuna kiyasla
cekilen makinenin Kkonumunun yodnlendirme sistemli tarafindan
daha kesin bir sgekilde ¢ikarsanmasi saglanir. Ayrica, uydu
sinyvaline yd&nelik gegici bir midahalenin oldudu durumlarda

yonlendirmenin slrekliligi saglanir.

Alternatif olarak, konum gdsterge sinyali bir vyerel radyo
vericileri adina dayanabilir, boéylece bir arag, nirengi
yéntemiyle wveya baska yéntemlerle, birkac¢ sabit referans
noktasina gdre bagil konumunu belirleyebilir. Baska bkirzr
alternatifte konum gdsterge sinyali, aracin hangi y&nde
hareket etmesi gerektidini belirten bir denetim sinyali
olabilir. Akzbinde, konum gésterge sinyali esas alinarak, arac¢
direksiyon sistemini, aracin Onceden belirlenmis bir rotay:
izlemesini saflavyacak sekilde denetleyen bir direksivyon

denetim sinyali liretilir.

Bir dYrnekte direksivon denetim sinvali, aracin direksiyon
sistemine dahil edilmis olan wve dcdrudan aracin mekanik
direksiyon grubunu tahrik eden ilave Dbir hidrolik wvana 1ile
baglantilidir. Bu tip gsistemler cogu durumda hidrolik
direksiycen sisteminde, araca anlamlil diizeyde bir maliyet
eklemesinin yani sira, hidrolik direksiyon sistemini daha da
karmasiklastiracak olan onemli ivilestirmelerin ve
deigikliklerin vapilmasini gerektirecektir. Scnug¢ olarak,
eklenen denetim sisteminin wve 1lgili bilesenlerinin ilave

2



10

15

20

25

30

35

karmasiklidindan dolayili baglantili bakim wve givenilirlik
sorunlari cortaya ¢ikabilir. Bu tip sistemler ayrica farkla
arac tipleri arasinda tasinabilirlik saglamaz, degisiklikler
vapildikca her bir arac tipi icin spesifik olacagindan bir

arac yonlendirme sistemi gerekebilir.

Arac y&dnlendirme sistemlerinin dider o&rnekleri, ya direksiyon
milinin tahrik edilmesi vyada direksiyon simidinin, aracin
direksiyon simidine bagli bir wuzaktan tahrik sistemi ile
dolaylil olarak tahrik edilmesi suretiyle direksiyon grubunun
maniiel olarak kumanda edilebilir kismi 1ile daha vyakindan
alakalidir. Bu uzaktan badlantili sistemlerin &rnekleri,
direksiyon simidine badli bir kasnadil veya =zinciri hareket
ettiren ayri bir badimsiz motora sahip bir kayisli veya
zincirli tahrik diizenedi icerir. Baska bkir &rnek, direksivon
simidine monte edilen bkir halka disgslinin ayri bir badimsiz
motoru tarafindan tahrik edildigi bir halka disli dizenedini
igerir. Baska bir &rnekte, ayri motor ile direksiyon simidi
arasindaki baglanta, direksiyon simidinin cevresiyle
sirtinmeli kavramadir. Daha baska bir &rnekte, bagdimsiz motoru
direksivon simidine badlamak ig¢in bir sonsuz digli dizenedi

kullanilair.

Direksiyon simidini kumanda etmeye ydnelik bu &rneklerin timi,
bir aracin maniial olarak kumanda edilebilen standart
direksiyon grubunda bazi1 dedisikliklerin yapilmasini igerir.
Dolayisiyla bu sistemler, montajlari ve sékillmeleri bakimindan
zaman alici wve maliyetli olabilir. Bu sistemlerin baska Lkir
dnemli dezavantaji, direksiyon grubunu déndirme hizlarinin
dogalari geredi sinirli olmasidir. Bunun sconucunda genel
olarak dodruluk azalmasiyla sonug¢lanan aracin dodrultusuna
yénelik direksiyon dizeltmelerinin gergeklegtirilme hizi da
sinirli hale gelir wve bir aracin calistirilabilecedi maksimum
ara¢ hizi etkilenir. Avyrica, bir aracin kabininde bogs ver ¢odu
kez ragbet godrdiginden, bu sistemlerin arti dezavantaji, motor
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ve baglanti dizeneklerinin arag¢ 1ig¢erisinde fazladan vyer
kaplamas1 ve bunun bir givenlik tehlikesi olusturabilmesidir.
Tlgili baska bir dezavantaj, motor ve badlanti diizeneklerinin

arac kabininde fazladan cevresel glriltiiyve neden olmasidir.

EFP 1 683 704 A2, direksiyon vapisinin yan ve alt tarafinda yer
alan ve direksiyon simidini bir kayis dizenediyle dolayl:
olarak tahrik eden bir harici motoru veya alternatif olarak
Sekil 4'e iliskintarif edilen uygulamadadireksiyon milinin
sonuna  monte edilen wve direksiyon milini tahrik eden
direksiyoen simidinden kagimsiz olan bir motoru igeren
uygulamayl esas alan, bir aracin octomatik olarak

yéneltilmesine yénelik birtakim diizenekler ile ilgilidir.

DE 493 14 1332 Ul'deki otomatik direksiyon dizenekleri,
direksiyon simidinin adzina kenetlenen (bkz. Sekil 1) wveya
direksiyen milini, harici motecrun yanlara dodru hareket
etmesiyle ayrilakilen bir digli g¢ark diizenedi vasitasiyla
tahrik eden (bkz. Sekil 2) harici motorlu tahrik dizenekleri

igerir,

FR 2 686 432 Al'de aciklanan direksiyon diizenedi, vyukarida
atif wvyapilan DE 93 14 133 Ul'deki Sekil 1 itibariyla tarif
edilene c¢ok benzerdir, bu dokimanda da direksiyon simidinin
agzina kenetli bir motor tahrik dizenedinin kullanimi tarif

edilir.

Us 4 681 055 A, bir otomatik direksiyon aygiti ile ilgilidir
ve direksiyon simidinin monte edildidi direksiyon milinde bir
uzantiyl tahrik etmek lzere Dbaglanan bir sonsuz disli
kavramasinin kullanildigi (bkz, Sekil 4), direksiyon simidinin
yan ve alt tarafina monte edilen bkir harici motorlu tahrik

diizenedini acgiklar (bkz. Sekil 2).
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DE 29 25 156 Bl'e benzer bir sekilde, bu dokiumanda, direksiyon
simidinin vyan wve alt tarafina monte edilen motorlu tahrik
diizenedi igeren ve direksiyon simidinin bir ara kavrama
diizenegdi {zerinden monte edildidi direksiyon milini déndirecek
sekilde ¢aligan bir direksiyon duzenedi tarif edilir (bkz.
Sekiller 2 wve 3).

EP 1 985 b20 Al, park vyardimina vy&nelik bir otomatik
direksiyon moduna sahip glic destekli direksiyon ig¢in dedisken
disli oranli direksiyon diizenedi ile ilgilidir. Bu diizenek bir
aracin direksiyonuna glg¢ destedi sadlar ve aracin direksiyon
miline badli bir ¢ikis saftina sahip kir ikili motcr (vani
degigken oranli motor ve tork destek moteru)/disli kutusu
grubuna wve direksiyon simidine badli olan bir giris saft:

igerir (0rnedin bkz. Sekiller 1 ve 2}.

Istem 1'in giris kismini g®steren DE102006055774, torka
dayvanikli bir sekilde bir kontrol aygitindaki bir elektrik
motorunun rotoruna badli bir eliptik tahrik parcasi ile
donati1li bkir kontrol diglisine sahip bir sistemi aciklar.
Deforme olabilen distan disli bir bilezik pargasi cgevresel
dogrultuda tahrik parcasinin etrafini sarar ve tTahrik kisma
lizerinde bir tahrik vatadi ile mesnetlenir. Kontrol aygitzi,
bir direksiyon simidinde, bir ig¢gten disli ¢ikis pargasinin
torka dayanikli bir sekilde dodrudan bir direksiyon simidi
mesnedine badlanmasini saglayacak bir bdlgede tertip edilir.
Direksiyon gimidi bir direksiyon mili vasitasiyla bir
direksiyon dislisine badlanir.

W02007009420, en az bir aktilatdriin kullanildidi bir bindirmeli
direksiyen sistemine yonelik bir direksivyon aygita ile
ilgilidir. Bulusg, direksiyon kclonunda herhangi bir ek menta]
boslugu gerektirmeyen bir bindirmeli direksiyon sisteminin
Uretilmesi amacina dayanir. Dolayisiyla, bulusa gbre,
bindirmeli direksivon sistemine vydnelik aktilatér direksivyon

simidinde tertip edilir.
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DE4101810'da, bir moterlu arag¢ 1¢in yolcu bdlmesinde bir
servomotor igeren hir vyardimci elektrokimyasal glic destekli
direksiyon agiklanir. Bir direksiyon kolonu bir direksiyon
simidini mesnetler wve bir tahrik mekanizmasina badlanir.
Elektrikli servcomoctor, direksiyon simidinin dénisini
destekleyen saftin ddénmesini sadlar. Motor, bir sensdr ve
motor elektronikleri, direksiyon kolonunun altinda bir birim
olarak bir araya getirilebilir. Motor wve elektronikler

direksiyon simidine entegre edilebilir.

W09009293'te, bir araca sliricinin konumundan farkla bir
konumdan manevra yaptirmaya yénelik olarak bir igletim
paneline sahip bir islem birimi, bir tahrik birimi wve bir
kontrol birimi ic¢eren Dbir vyardimci ara¢ kontrol aygiti
azciklanir. Kontrol birimi aracin direksivon simidinin altina
monte edilir ve bir c¢ok diskli kavrama wvasitasiyla direksiyon
simidi ile  Dbirlikte islev gdrir. Tahrik birimi aracin
iniversal mafsal bdlgesinde tertip edilir ve bir kaydirmala
kavrama dizenedi izerinden, disli kutusunun ¢ikis safti
dzerinde bulunan Dbir flans veya bilezik ile birlikte isglev
gbriir., Aracin on tarafi, etkinlestidinde, bir igletim birimi
izerinden, aracin standart fren sistemlerinden birini
uygulayan aygitlari etkinlestirecek sekilde g¢alisabilen bir
carplisma koruyucusu ile donatilidair. Declavisivla, aracin
direksiyon sistemine basit ve daha maliyet etkin bir sekilde
uygun olarak monte edilebilecek bir arag¢ yonlendirme sistemine
ihtivac duyulmaktadir. Benzer bir sgekilde, bir ara¢ hizlara
aralidinda hassas kontrol saglamak ig¢in direksiyon
mekanizmasina yeterli tork sadlama kapasitesine sahip bir arag
yonlendirme sistemine ihtiya¢ duyulmaktadair. Ayraica, didger
durumlarda arac¢ kullanicisini etkilemeyen bir ara¢ yvénlendirme

sistemine ihtivyag¢ duyulmaktadir.

BULUSUN KISA ACIKLAMASI
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Mevcut bulus, istem 1'de ayrintilari wverilen bir sistem ve
istem 10'da tanimlanan bir ydntem sadlar. Avantajli dzellikler

bagimli istemlerde sadlanir.

SEKILLERIN KISA ACIKLAMASI

Mevcut bulusun temsili uygulamalari asadida kisa agiklamalar:
verilen ekli gsekillere basvurularak ayrintili sekilde tarif
edilecektir.

SEKIL 1, mevcut bulusun bir temsili yapilanmasina gdre bir
ara¢c ydnlendirme sistemi i¢in bir sistem tanitim diyagramidir.
SEKIL 2, temsili bir uygulamada Sekil 1l'de gdsterilen arag
yénlendirme sisteminin bir bilesenini olusturan bir tahrik
grubunun kesitsel gdérinimidir.

SEKIL 3, temsili bir uygulamada Sekil 1'de gésterilen aracg
yonlendirme sisteminin bir bilesenini olusturan bir tahrik
grubunun perspektiften demonte gérinumidir.

SEKIL 4, bir aracin siiriicil kabininin sematik gé&riiniimii olup,
maniiel olarak kumanda edilebilen standart bir direksivyon
simidi grubunu gdsterir.

SEKIL 5, Sekil 3'te gédsterilen tahrik grubunu iceren Sekil
4'tekil siirlicll kabininin sematik gdriniimidir.

SEKIL 6, mevcut bulusun temsili bir vyapilanmasina gdre bir

arac ydonlendirme sistemi ig¢in bir sistem tanitimdir.

Tarifnamenin ilerleyen kisimlarainda, benzer referans
numaralari, birtakim gekiller boyunca benzer veya karsilik

gelen parcalari temsil eder.
BULUSUN DETAYLI ACIKLAMAST
Bu noktada Sekil 1 itibariyla, temsili bir uygulamaya gdre bir

arac vénlendirme sisteminin (100) sistem tanitim divagrami

gbsterilir. Atif vapilan cesitli temsili uygulamalar
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Baska bir formda performans parametresi, elektrik motoru

konumudur.

Baska Dbir formda performans parametresi, direksivon simidi

aglsi konumudur.

Baska bir formda performans parametresi, aracin konumudur.

Baska bir formda, 6ngdrilen performans parametresi ve izlenen

performans parametresi farklaidir.

Baska bir formda, ©&ngdrilen performans parametresi uygulanan
tork yo6nidiir wve izlenen performans parametresi elektrik

motorunun ivmesidir.

Baska bir formda, ©Onceden belirlenmis bir slUre boyunca fark

Olciimil deferlendirilir.

Dolayisiyla, dérdinci yoni itibariyla mevcut bulus, bir aracg
i¢in bir arag¢ yénlendirme sistemi saglar, arag¢, bir direksiyon
miline badli bir direksiyon simidine sahip bir direksiyon
simidi grubu icerir, direksivyon mili araci yodneltmek {izere bir
direksiyon kolonunun ig¢inde bir direksiyon ekseni etrafinda
dénebilir, arag¢ yonlendirme sistemi sunlari igerir:

bir konum gdsterge sinyvalini almaya ydnelik bir alici;

direksiyon simidi grubu tTarafindan y&neltilen arag tekerlek

dogrultusunu belirlemeve yénelik  bir tekerlek acisi

sensorii;

konum gdsterge sinyali ve ara¢ tekerlek dogrultusu esasinda

bir direksiyon denetim sinyali {retmeye y&nelik Dbir

direksiyeon denetleyicisi;

direksiyon denetim sinyaline yanit clarak direksiyon simidi

grubunu dodrudan tahrik etmeve vdnelik bir tahrik grubu.
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Dolayisiyla, besinci yoni itibariyla mevcut bulus, bir arag
igin bir arag¢ ydnlendirme sistemi sadlar, burada aracg¢, Dbir
direksiyon simidine wve bir gbdbede sahip bir direksiyon simidi
grubu icerir, g&bek, araci vy&neltmek {izere bir direksiyon
kolonunun ig¢inde bir direksiyon simidi ekseni etrafinda
dénebilen bir direksivon miline badlidir, arac yoénlendirme
sistemi sunlari igerir:

bir konum gésterge sinyvalini almaya yonelik bir aliczi;

aracin yoneltilmis tekerlek agisini belirlemeye ydnelik bir

tekerlek agisi sensdrii;

konum gosterge sinyali esasinda bir direksivyon denetim

sinyali iretmeye yodnelik bir direksiyon denetleyicisi wve

direksiyon denetim sinyaline yanit olarak direksiyon simidi

grubunu dodrudan tahrik etmeye yodnelik bir tahrik grubu.

Baska bir formda, tahrik grubu, direksiyeon simidi grubunu
déndiirmek {izere bir tahrik ekseni etrafinda bir tork lretecek
sekilde c¢alisabilir wve burada tahrik grubunun tahrik ekseni

ile direksiyon simidi eseksenlidir.

Dolayisiyla, altinci y&énil itibaraiyla mevcut bulus, bkir arac
icin bir entegre tahrik grubu wve direksivon simidi grubu
saglar, direksiyon simidi grubu, bir direksiyon simidi wve bir
gdbek icerir, gbbek, araci ydneltmek {izere bir direksivyon
kolonunun iginde bir direksiyon simidi ekseni etrafinda
dénebilen bir direksiveon miline Dbaglidir, tahrik grubu,
direksiyon simidi grubunu déndiirmek {zere bir tahrik ekseni
etrafinda bir tork lireterek direksiyon simidi grubunu dodrudan
tahrik etmeye yoneliktir, burada tahrik grubunun tahrik ekseni
ile direksiyon sgimidi eseksenlidir ve burada direksiyon simidi

grubunun bir fiziksel karakteristidi tahrik grubuyla eslesir.

Baska bir formda, direksivon simidi grubunun fiziksel

karakteristidi, eylemsizlik karakteristikleridir.
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SEKILLERIN KISA ACIKLAMASI

Mevcut bulusun temsili uygulamalari asadida kisa ag¢iklamalari
verilen ekli sekillere basvurularak ayrintili sekilde tarif
edilecektir.

SEKIL 1, mevcut bulusun bir temsili vapilanmasina gdre bir
arac ydnlendirme sistemi i¢in bkir sistem tanitim diyagramidir.
SEKIL 2, temsili bir uygulamada Sekil 1'de gdsterilen arac
yénlendirme sisteminin bir bilegsenini olusturan bir tahrik
grubunun kesitsel gdriunimidir.

SEKIL 3, temsili bir uygulamada Sekil 1'de gdsterilen aracg
yénlendirme sisteminin bir bilesenini oclusturan bir tahrik
grubunun perspektiften demonte gdrinimidir.

SEKIL 4, bir aracin siridct kabininin sematik gdrunuimii olup,
manidel olarak kumanda edilebilen standart bir direksiyon
simidi grubunu gdsterir.

SEKIL 5, Sekil 3'te gbdsterilen tahrik grubunu igeren Sekil
4'teki siricll kabininin sematik gérinimidir.

SEKIL 6, mevcut bulusun temsili bir uygulamasina gdre bir arac

vonlendirme sistemi i¢in bir sistem tanitimaidar,

Tarifnamenin ilerlevyen kisimlarainda, benzer referans
numaralari, birtakim sekiller bkoyunca benzer wveya karsilik

gelen par¢alari temsil eder.

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMAST

Bu noktada Sekil 1 itibariyla, temsili bir vyapilanmaya gdre
bir ara¢ yonlendirme sisteminin (100) sistem tanitimdiyagrami
gbsterilir. Burada atif yapilan c¢esitli temsili uygulamalar
zirai arac¢larla ilgili olarak tarif edilmektedir, ancak mevcut
bulusun, bkir konum gdsterge sinyaline gédre ydneltilmesi
gereken herhangi bir arac tipi 1ic¢in gecerli olacadi acikcga

anlasilacaktair.
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Bir wuygulamada konum gdsterge sinyali, ©&rnedin bir hasat
makinesi s&z konusu oldudunda araci o&nceden belirlenmis bir
rota boyunca hareket edecek sekilde yonlendirmek iizere islev
g&rebilir. Alternatif olarak, baska bir uygulamada konum
gbsterge sinyali, araci uzaktan yoneltmek  izere iglev
gérebilen bir uzaktan kentrol biriminden gelebilir. Mevcut
bulusun uygulanabilecedi bazi diJer arag¢lar tipleri, bunlarla
sinirli olmamak kaydiyla, insaat, yol yapimi wve madencilik
alanlarinda kullanilan adir 1is makineleri kazicilar, hendek

a¢ma makineleri, greyderler ve buldozerleri kapsar.

Arac ydnlendirme sistemi (100), bir konum g&sterge sinyalini
almaya vyoénelik bir konum gdstergesi alicisina (110), bir
direksiyon denetim sinvali (1204) dretmeye yonelik bir
direksiyon denetleyicisine (120) wve araci yéneltmek dUzere
aracin standart direksiyon simidi grubuyla etkilesime girmeye
ydnelik bir tahrik grubuna (130} sahiptir. Bu temsili
uygulamada, konum gdstergesi alicisi (110), 1ilgili alanda
bilinen bir GNSS alicisidir wve tipik ¢larak ara¢ kabininin

tavanina monte edilir.

Direksiyon denetlevyicisi (120) bu uygulamada konum gbdstergesi
alicisi (110) tarafindan belirlenen ara¢ konumu ve direksiyon
denetleyicisine (120) girilen o&nceden belirlenmis bir rota
esasinda bir direksiyon denetim sinyali (120A) {retir. Onceden
belirlenmis rota, direksiyon denetleyicisine dodrudan bir veri
dosvyasinda yilklenebilir vevya alternatif olarak arac
kullanicisindan gelen talimatlarai kabul eden bir kullanica
konsolu vasitasiyla girilebilir. Bir &rnekte arag, bkir tahil
Uriiniinii hasat etmeye yodnelik bir hasat makinesi o¢labilir ve
dnceden belirlenmis rota, bir hasat silresi boyunca aracin
izleyecedi minimzl Srtismeli ve yakit verimliligi icin
optimizasvyonlu bir rota ile ilgilidir. Konum g&sterge
sinvalinin Dbir uzaktan kumanda biriminden gelen uzaktan
kumanda sinyallerini ig¢erdigi baska bir uygulamada, direksiyon
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denetim sinyali (120A) araci uzaktan ydneltmek {lzere dogrudan
konum gésterge sinyalini esas alacaktir. Direksiyon denetim
sinyali esasinda, tahrik grubu (130) araci ydneltmek {zere
direksiyen simidinin gtbedini dodrudan tahrik edecek sgekilde

calisir.

Bu noktada Sekil 2, temsili bir vyapilanmaya gdre Dbir
direksiyon simidinden (210) wve Dbir merkezi g&bekten (220}
olusan direksiyon simidi grubunu (200) tahrik eden bir tahrik
grubunun (130) kesitsel gdrinuimidir. Goébek (220) direksiyon
miline (230} bir baglanti somunuyla (250) baglanir, burada
tork, direksiyon mili (230) lizerinde yer alan bir oluklu yiizey
(232) ve gdbek (220) {lizerinde yer alan bir tamamlayici oluklu
yizey (222) {Uzerinden aktarilir. Standart maniel direksivyon
modunda, bir kullanici direksiyon simidini (210) maniel olarak
cevirir, direksivyon simidi ise gdbedi (220) bir direksivon
simidi ekseni (230A) etrafinda c¢evirir. Bu sayede, direksiyon
kolonunun (240) icinde dénebilen ve bir zirai arag séz konusu
oldudjunda aracin direksiyon grubuna badli olan direksiyon mili

(230) tipik olarak bir hidrelik sisteme dayanair.

Tahrik grubu (130), direksivyon simidinin (210) g&bedinin (220)
icinde, gbdbegi (220) direksiyon kolonuna (240) gbre tahrik
etmeksuretiyle direksiyon simidi grubunu (200) dodrudan tahrik
edecek sekilde 1islev gdren entegre bir motor (300) igerir,
Mcteor (300), gdbedin (220) i¢ gevresine bagli bir rotora (310)
ve yine direksivyvon simidindeki (210} gdbedin (220) icinde vyer
alan bir merkezi statora (320) sahiptir. Stator {(320),
direksiyen kolonuna (2490) bagli adaptdr mansonu (330) veya
anti-rotasyon elemani vasitasiyla direksiyon kolonuna (240)
sabitlenir. Bu badlamda, bir direksiyon densetim sinyaline
(120A) gdre motora (300) bir akim uygulandiginda, rotor (310},
direksiyon ekseni (230A) ile eseksenli olan statora (320) gdre
kir tahrik ekseni (300A) etrafinda ddner ve bdylece tahrik
ekseni (300A) etrafinda, direksiyon simidi gdbkedini (220) ve
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direksiyen simidi milini (230) déndilirecek sekilde islev géren

bir tork Uretir.

Tahrik grubunu (130} iceren arac¢ voénlendirme sistemi (100),
dncekl teknige ait vydnlendirme sistemlerine kiyasla &nemli
birtakim avantajlar sadglar. Bir avantaj, motorun direksiyon
simidi grubundaki (200) gbbedin (220) bir parcasi olarak
tertip edilmesi nedeniyle, tahrik grubunun (130) basit Dbir
sekilde monte edilmesidir. Dolayisiyla tahrik grubu (130},
adaptor mansonunun (330) direksiyon kclonuna (240)
gegirilmesi, adaptdr manscnunun (330) direksiyon Kkolonuna
(240) sabitlenmesi ve gdbedin (220) badlanti somunu (250)
vasitasiyla direksiyon miline (230) baglanmasi yoluyla yekpare
bir vapi olarak monte edilebilir. Tahrik grubu (130) benzer
bir sekilde bu prosesin tersine cg¢evrilmesi vyoluyla kolavyca
cikarilabilir ve gerektiginde bir standart direksiyon simidi
gerli monte edilebilir. Bunun aksine, Onceki teknide ait
sistemler, bir kayisli tahrik, sonsuz disli wveya halka disli
dilzenedi vasitasiyla direksiyon simidine ayri bir motorun

delayli: clarak baglanmasini ig¢erir,

Bu noktada Sekil 3, kaska bir temsili vyapilanmaya gdre bir
arac tahrik grubunun (500) perspektiften demonte gdrinimidir.
Tahrik grubu (500) yine bu &rnekte bir i¢ dairesel kenar veya
agiliz boélgesini {221) meydana getiren bir halkasal acgiklik
(222) 1digeren Dbir merkezi gdbede (220) sahip bir direksiyon
simidinden (210) olusan aracin direksivyon simidi grubunu (2Z00)
tahrik eder. Direksiyon grubu (200}, ilaveten, agiklidin (222)
i¢ine oturan bir halkasal ust flansa (226) wve asadi dodru
uzanan bir silindirik mansona (227) sahip bir orta parca (255)

icerir,

Goékek (220) (ve dolavisgivla direksiyen simidi  (210)) orta

parcayva (255) adaptdér bkilezigi (640) wvasitasiyla badglanir,

burada bilezigin (640} dairesel dis bdlgesi (642), asadida
13
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tarif edildigi tlUzere motorun (600) rotorunun (610) dig¢ine
bagdlanan badlanti civatalari (645) wvasitasiyla gbdbedin (220)
dairesel i¢ kenar bdlgesine (221) baglanir ve bilezidin (640)
dairesel ic bdlgesi (c43), baglanta civatalarz (647)
vasitasiyla g¢ikarilabilir orta parganin (255) 4dst flansina
(226) baglanir. Dolayisivyla, direksiyon simidi (210)
déndurialdudinde gdbedin (220) orta parcasi (255) déner. Baska
bir temsili uygulamada, g&bek (220} wve orta pargca (255)
yvekpare bir vapi olarak sekillendirilir. Daha baska bir
temsili uygulamada gobek (220, direksiyon simidi (210)
déndiidinde orta parcayi (255} dondirmek Uzere orta parcg¢anin
(255) st flanginin (226) c¢evresinde yer alan bir tamamlayici

oluklu yiizeyle kavrasan bir oluklu ig¢ yiizeye sahiptir.

Bu temsili uygulamada tahrik grubu (500}, direksivyon simidinin
(210} gdbeginin (220) hemen altinda yer alan bkir motora (600)
sahiptir. Motor (600}, direksiyon simidi grubunun (200)
gilindirik mansonunu (227) digine alan bir merkezi silindirik
delige veya kanala (606} sahip bir silindirik motor muhafazasi
(605) icerir. Motor (600), ilaveten, calisirken silindirik
kanal (606) boyunca uzanan bir orta ¢izgi ile tanimlanan bir
tahrik eksenine (600A) gdre merkezi silindirik kanal (606)

etrafinda dé&nen bir rotor (610) icerir.

Yukarida tarif edildigi dizere motorun (600) rotoru (610),
adaptdr bilezigi (640) ve baglanti civatalara (645)
vasitasiyla direksivon simidi grubuna (200) baglanir. Adaptdr
bilezigi (640} ile alt dairesel vylizey (644) arasinda uzanan
tespit pimleri (641) de rotor (610) 1ile adaptdr bilezidi (640)
ve dolayisiyla direksiyon simidi grubu (200) arasindaki
esmerkezliligi garanti eder, Rotoru (610) disg ortamdan
yvalitmak amaciyla adaptdr bilezigdi (640) ile direksiyon simidi
(210) arasina bir kenar contasi veva esnek conta (650)
oturtulur. Tahrik grukunu (500) iceren direksivyvon simidi
grubunu (200) direksiyon miline (230) badlamak icin silindirik
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mansonun (227) ucuna baglanti civatalari (661) vasitasiyla bir

frezeli adaptdr (660) badglanir.

Direksiyon mili (230), bir ara oluklu kisim (232) ile bitisik
bir disli u¢ kisim (231) igerir ve direksiyon kolonunun (240)
i¢inde aracin direksiyon simidi grubunu kumanda etmek izere
direksiyon simidi ekseni (2304) etrafinda doner. Tahrik
grubunu (500) monte etmek ig¢in, bir oluklu ig¢ yilzeye (662)
sahip olan frezeli adaptdér (660}, direksiyen milinin (230)
tamamlayici: oluklu vyizeyine (232) oturtulur, burada direksiyon
milinin (230) disli Kkisma {(231) frezeli adaptdrin (660)
icinden gegerek orta parcadaki (255) silindirik mansonun (227)
igine uzanir ve bdylece direksiyon simidinin (210) somun (250}

ve rondela (251) ile baglanmasini sadlar.

Montaji tamamlamak 1i¢in, motor muhafazasinin (605) tabanina
(607) baglanti civatasi ve rondelalar (651) vasitasiyla anti-
rotasyon braketleri (650} baglanir. Anti-rotasyon
braketlerinin (650) her biri, monte edildidinde bir direksiyon
reaksiyon torku {lretmek ve motor muhafazasinin (605) ve
dolayisiyla motor (600} stTatorunun ddénmesini engellemek Uzere
saft muhafazasinin (220) tamamlayici duvar Kisimlarina (291)
oturan, karsilikli olarak asadi dodru uzanan dikey dayanma
yizeylerine (652) sahiptir. Scnug¢  olarak, mctorun {600)
calismasi, direksiyon simidini (210} direksiyon simidi ekseni
(230A) 1dile eseksenli tahrik ekseni (600A) etrafinda dodrudan
tahrik etmek fzere rotor (610} tarafindan 1lretilen bir tork

ile sonuclanir.

Bu temsili uygulamada motor muhafazasinin (605) hareketini
engellemek di¢in saft muhafazasinin (290) duvar kisimlarina
(291) dayanan anti-rotasyon braketleri (650) kullanilmzktadir,
ancak tahrik grubunun (500) tahrik ekseni {(600A) etrafinda bir
tork Uretmesinli sadlayvan dider anti-rotasyon elemanlarinin
veya arag¢larinin da bulusun kapsamina girmesini Ongdrildigi
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ilgili alanin uzmanlarinca takdir edilecektir. Dolayisiyla
motor muhafazasi (605), bir direksiyon reaksiyon torku
Uretecek ve bdylece motor (600) calistigdinda motor
muhafazasinin (605) hareketini sinirlandiracak sekilde islev
gbren aracin diger sabit bdlgelerine de monte edilebilir.
Sinirlandirici olmayan bir oOrnekte, mector muhafazasi (605},
bir wucunda motor muhafazasina (605) wve diJer ucunda aracin
gbsterge konsoluna bagdli bir anti-rotasyon elemanina veya
braketine sahiptir. Baska bir drnekte, motor muhafazasi (605},
motor muhafazasinin (605) tabanindan (607) g¢ikan ve diger ucu
ara¢ kakininin zeminine badlanan kir anti-rotasyon elemanina

sahiptir.

Bu temsili uygulamada motor (600), -30°C ila +60°C'lik bir
ortam sicakligi araliginda 0-100 RPM arasinda bir sabit tork
kapasitesine sahip bir eksenel akili firgasiz dodru akim (DC)
motorudur. Motor (300) ayrica  bir aralikla asira tork
kapasitesine sahiptir. Fksenel akilzi fircasiz motor,
direksiyon simidi gdbedinin bir parc¢asi olarak dahil edilmeye
uygun bir kompakt form faktdrinde ylksek pik tork kapasiteleri
saglar. Bu yiksek pik fork kapasitesi, direksiyon simidi
grubunun (200) hizla ivmelenmesini ve bdylece arac daha vyiksek
hizlarda hareket ederken wveya baslangicta onceden belirlenmis

bir ydrlingeyi izlerken hizli yon dilzeltmeleri saglar.

Bu uygulamada bir eksenel akila fircasiz DC motor
kullanilmaktadir, ancak gereksinime gb&re dider motor tipleri
de ayni sekilde kullanilabilir. Bunlar eksenel wveya radyal
aki1li kademeli DC motorlari, fircgalili DC motorlari, senkronize
AC motorlari ve AC endiksiyon motorlarini kapsar, ancak

bunlarla sinirli: dedildir.

Arac vonlendirme sistemi (100) direksivon milini (230)
do§rudan tahrik eden bir tahrik grubuna (130, 500} sahip
oldudundan, doJasi geredili, ayri bir motorlu tahrik diizenedgi
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ile direksiyon simidi (210) arasinda kayma ve/veyva salgl
vapmaya meyilli bir kavrama veya badlanti kademesi gerektiren
sistemlerden daha hassastir. Ayrica, bulus konusu sistemin
tahrik grubu, parca savyisini azaltarak daha glvenilir bir
sistem sadlar. Ilaveten, aktarma organlarinda herhangi bir
dislinin veya zincirin Dbulunmamasai, bitiniyle sessiz bir
isletim saglayarak uzun sUreli kullanimlarda kullanica

yorgunludunu azaltir.

Bu noktada Sekiller 4 we 5, bir on cama (710), bir =zemine
(720}, bir gdsterge konsoluna (730) ve ara¢ kullanicisinin
(L000) fizerine oturdudu bir koltuda (740) sahip bir arag
kabininin (700) sematik gorinumleridir. Uzerinde direksiyon
simidi grubu (200) vyer alan kesik koni sgeklinde bir rijit
montaj parcasi (755) ile =sonlanan bir esnek borusal muhafaza
(750) 1¢inde vyer alan bir direksiyon mili wve kolonu g&sterge
konsolundan (730) cikar. Bu ornekte direksiyon mili,
direksiyon simidi grubu (200} kullaniciya (1000} daha dikey
bir vyénelimde sadlamak ig¢in bir ara kliresel mafsal igerir.
Sekil 4'te mantel olarak isletilebilir standart direksiyon
sistemi godsterilir, Sekil 5'te i1se ayni arag¢ kabininin (700)
Sekil 3'te gésterildigi gibi bir direksiyon reaksiyon torku
saglamak fizere rijit monta] pargasina (755) civatalanmis anti-
rotasyon braketleri (630) 1ig¢eren bir tahrik grubuna (500}
sahip bir montajli arac yonlendirme sistemi 1le donatili

versiyonu gésterilir.

I1gili alanin uzmanlarinca hemen anlasilacagi lizere, mevcut
bulusa gdre bir arac vyonlendirme sistemi, bos verlerin tipik
olarak ragbet gordigili kullanici ortamini minimum dizeyde
etkileyecektir. Bunlarain yani sira ve yukarida tarif edildidi
lzere, arac¢ ydnlendirme sisteminin tahrik grubunu monte stmek
icin tim gereken, orijinal direksivon simidinin direksiyon
simidi gaftindan ¢ikarilmasi ve bunun basit¢e entegre tahrik
grubuna sahip direksiyon simidi ile ikame edilmesi ve akabinde
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anti-rotasyon braketlerinin yerlestirilmesidir. Direksivyon
simidi ve tahrik grubu vyekpare bir vapida Dbiitinlesik
oldugundan, direksiyon simidinin tasarimi, ilgili tahrik grubu

ile uyumlu clacak sekilde dzellestirilebilir.

Bu o&zellestirme 1ile 1lgili bir &rnekte, arzu edilen bir
direksiyon hassasiyeti seviyesi 1i¢in gerekli olan motorun
maliyetini wve boyutunu azaltmak amaciyla direksiyon simidinin
eylemsizlik karakteristikleri azaltilir. Bunlarin vyani sira,
motor denetleyicisi, ilgili direksivyon simidinin dodru
eylemsizlik vyikiine uvarlanabilir, béylece kontrol hassasiyeti
artirilabilir. Bu, denetleyicinin dedisken eylemsizlik
yliklerine sahip ¢ok c¢esitli direksiyon simitlerini dikkate
almasini gerektiren, direksiyon simidi grubunun dolayli olarak
kumanda edilmesine davanan oOnceki teknige ait sistemler ile

ters diser.

Bu noktada Sekil 6 itibariyla, temsili bir yapilanmaya gdre
bir aracg vonlendirme sisteminin {400) sistem mimarisi
divagrami gbdsterilir. Ara¢ ydnlendirme sistemi (400), hem bir
GNSS alicisi olarak hem de motor denetleyicisi (430) idcgin
direksiyon denetim sinyvalleri (410A) {retecek sekilde iglev
géren bir Dbirlesik alici/direksiyon denetleyicisine (410)
sahiptir. Ilgili alanin uzmanlarinca takdir edilecedi lzere,
GNSS alicisi ve direksiyon denetleyicisi islevselligi, bir
ara¢c yonlendirme sisteminde gerektidinde her bir modiilin ayra
olarak ikame edilmesini wveva versiyonunun vikseltilmesini

saglayan ayri modiiller clarak uygulanabilir.

Bu temsili uygulamada, alici/direksiyon denetleyicisgi (410),
ara¢ kabinin tavanina monte edilen ve bir baz istasyonundan
hata dlizeltme bilgisini elde etmeye yénelik bir farkli GNSS
moedemi, GNSS anteni konumunda verel ivmelenmeleri Olcmevye
yonelik ivme o&lgerler ve aracin ydnelimini daha dodru bir
sekilde belirlemeye yardimci olacak Jiroskoplar ve bir pusula
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gibi istede badli ilave dogruluk yilikseltmeleri ig¢erebilen bir
GNSS sistemine sahip olan bir TOPCON AGTI-3 alicisidar,
Rlici/direksiyon denetleyicisi (410} ilaveten direksiyon
denetim ginyalini (4102) belirlevyen bir yénlendirme
bilgisayarina sahip bir direksiyon denetleyicisi modilu

icerir.

Temsili bir isletim modunda direksiyon denetim sinyali, GNSS
sisteminden hesaplanan konum bilgisine wve arzu edilen rotavya
dayanarak direksiyon simidi ag¢isinin dedisim hizini 10 ila 50
Hz'lik Dbir glincelleme hizinda denetleyecek gsekilde iglev
gbriir. Yéneltilmis tekerlek ac¢ilarinin arag¢ sapmasi (veya
yoriingesi) dedisim Olclimiinden ¢ikarsanmasi vyoluyla denetim
dénglisii sonlandirilir wve kararli denetim sadlanabilir. Ancak
bu sapma (veya vyoéringe) olc¢umll, mevcut véneltilmis tekerlek
aglisinin gecikmis bir kestirimidir wve dolayisiyla aracin
izledidi dedrultunun gecikmig bir kestirimidir. Bulus konusu
sistemde direksiyon simidi ekseni (230A) ve moteorun (&rnedin
(300, 600) tahrik ekseni (6rnedin (3004, 600A) eseksenli
oldugundan, saftin ag¢isal konumunu dlg¢en motor acisi kodlayici
(460) sayesinde direksiyon simidi ac¢isi igin dodru bir olglim

vapilabilir.

Direksivyon simidi agisinin bu iyilestirilmis &6lcgumi sayesinde,
yéneltilmis tekerlek acisi  dedisiminin  direksiyon simidi
acisindan g¢ikarsanmasl yoluyla daha yiksek hizli bir kapala
déngiilil denetim sistemine vaklasilabilir. Bu, tahrik motoru
ile direksiyon simidi arasindaki dolayli baglantidan dolayi
direksiyen simidi agisi i¢in herhangi bkir c¢ikarsanmis olciumin
salgr ile sinirli oldugu onceki teknige ait dolayli olarak

baglanmis ara¢ yénlendirme sistemleriyle ters duser.

Baska bir temsili isletim modunda, direksiyon denetim sinvyali,
1/R (R = aracin herhangi bir anda 1Uuzerinde hareket ettigi
cemberin yvarigapl) deferlerine karsilik gelen ydneltme efrilik
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kemutlarina ¢ikta olarak gb&nderir. Bu isletim modunda,
tekerlek acis1i sensdrid (440), denetim algoritmasinin gerekli
yéneltme vyaricapini hesaplamasini sadlamak iizere denetim
algoritmasina yoénelik bir geri bildirim &lcimil ic¢in aracin
tekerleklerinin donmus tekerlek aglisini olcger. Asil
yoneltilmis tekerlek acilarinin dodrudan ve hassas olcimi igin
destek eklenmesi yoluyla kestirim gecikmeleri ortadan
kaldirilir ve bdylece belirli bir arag¢ hizi ig¢in daha hassas
bir vyoéringe vya da bir vandan belirli bir hassasiyet ve
kararlilaik dizeyi korunurken diger vyandan daha vyiksek bir arag
hiz1i 1ile sonucglandidi Uzere denetleyicinin daha vylksek bir
frekansta c¢aligsmasi ve dolayisiyla daha hizli dlzeltmeler

yapmasi sadlanir.

Bu, direksivon simidi grubunun dolayli olarak kumanda edildigi
ve herhangi Dbir tahrik motoru ile direksiyon simidi grubu
arasindaki deolayli baglantinin ©&zinde olan dodal kaymadan
ve/veya salgidan dolayi, kapalil déngiilil denetim ile sadlanan
herhangi bir potansiyel hassasivet artisinin Kkayvbedilecegi

onceki teknige ait sistemler ile ters diiser.

Arac vydnlendirme sistemi kullanicisi (400), sistemin kullanica
konsolu (420) Uzerinden ayarlanmasini sadlayabilir. Bu temsili
uygulamada kullanici konsclu (420) ayrica diJger hassas zirai
uygulamalarin denetleyicileri (422) i¢in aragla c¢ekilen bir
bum {lzerinde ayri akis denetleyicilerinin arag¢ rotasi ve bum
seviyesi ile uyumlu bir sekilde ayri olarak denetlenebildidi
otomatik kisim denetimi gibi bir denetim arabirimi sadlayan
bir TOPCCON Sistemi (150) konsoludur. Denetim sinyali (4204),
aracin cesitli elektronik kontrol birimlerini baglamaya

yénelik bir standartlastirilmis arag¢ veriyolu arabirimi olan

aracin denetleyici alan agini (CANbus) kullanarak
denetlevicilere (422) gbnderilir (ve bunlar tarafindan
alinairy.
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Bu temsili uygulamada kullanicy konsclu (420)
aliciya/denetleyiciye (410) RS232 arabirimi 420C {zerinden
baglanir. Ilgili alanin uzmanlarinca takdir edilecegi uzere,
bunlarla sinirli olmamak kaydiyla TCP/IP'den faydalanan CANbus
veya Eternet giki dider iletigim protokolleri ve arabirimleri
de kullanilabilir. Alici/denetlevyici (410), motor
denetleyicisi (430) ig¢in direksiyon denetim sinyalini (410A)
dretir. Bu temsili uygulamada motor denetleyicisi (430)
akabinde direksiyon denetim sinyalini (410A) isletim moduna

bagli: olarak yorumlar.

Yukarida tarif edildigi 1zere bir modda direksiyon denetim
sinyvali (410A), bir yoéneltme ag¢isi dedisim hizi formundadir.
Bu akabinde karsilik gelen bir acisal direksiyon simidi hizina
cevrilir, acisal direksiyon sgimidi hizi ise moteoru (300)
denetlemeye vyénelik diglk seviyeli 3 fazli glg denetim
kemutlarina (430A) dénistiiriiliir. Ikinci bir modda, direksiyon
denetim sinyali bir mutlak direksiyon simidi ag¢isina c¢evrilir,
mutlak direksiyen simidi agisi ise meotoru (300) denetlemeye
yonelik disiuk seviyeli 3 fazli gii¢ denetim komutlarina (430A)
déniigtiriilir. Daha yiksek denetim hizina ve dodruluduna sahip
liclinci bir modda, direksiyon denetim sinyvali (410A), anlik
yoneltme edrilidi (yani 1/R) komutlara formundadair, bu
komutlar da karsilik gelen bir acisal direksiyon simidi hizina
veya bir mutlak direksiyon simidi ac¢isina c¢evrilir, bunlar ise
motoru (300) denetlemeye yonelik dligik seviyeli 3 fazli glg
denetim komutlarina (430R) doniistirilir. Bu modda, istege
bagdli: tekerlek agisi sensdri (440), CANbus y&neltme bilesgeni
dzerinden aliciva/direksiyon denetleyicisine (410) goé6nderilen
ve direksiyon denetim sinyalinin (410A) dretiminde bir
diizeltme faktdrii olarak kullanilan bir yéneltilmis tekerlek
acisi sinyalini (440A) idretmek lizere asil y&éneltilmis tekerlek
aglsini gsaptamak ig¢in kullanilair. Baska bir uygulamada,

yoneltilmis tekerlek aglsi sinvali {(440A4) motor
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denetleyicisine (430) CANbus {lzerinden wveya dogrudan girdi

voluyla gdnderilir,

Baska bir temsili uygulamada, mctor denetleyicisi (430) ayrica
alici/direksiyon denetleyicisinden (410) vyénlendirilen aracin
geometrisi hakkindaki wverileri alir ve aracin 1/R  ydringe
degisimini hesaplamak {iretmek 1i¢in gerekli direksiyon simidi
a¢lsli dedisimini hesaplar. Motor denetleyicisi (430} ayrica
periyodik oclarak glincellenen maksimum tork, maksimum RPM ve
maksimum tTekerlek acgisi gibi parametreleri dodruca alair. Bu
parametreler igin optimum deferler araclar arasinda
dedigkenlik gdsterehilir. Bu degerler, arag ybnlendirme
sistemini (400) aracg¢lar arasinda aktarirken kolay wve hizl:
kurulum saglamak ig¢in otomatik olarak kullanici konsolunda

(420) bulunan silinmevyen bellekte saklanabilir.

Motor denetleyicisi (430), bir CANbus iletisim badlantisi
dzerinden alinan direksiyon denetim sinyaline (410A} uygun
olarak, tahrik motoruna (300) vyénelik 3 fazli denetimli gig
komutunu (430R) Uretir. Bu baglanti ayrica motor
denetleyicisinin (430) tork, sicaklik wveya hata kosullari gibi
motor durumu parametrelerini aliciya/direksiyon
denetleyicisine (410} geri gdndermesini sadlar (bkz. asagidaki
Tablo 2). Motor denetleyicisi (430) ayrica safta veya motorun
(300) rotoruna badgli bir acisal konum sensdrinden veya motor

agis1 kodlayicidan (460) saftin acisal konumunu (460A) alir.

Bu temsili uygulamada, motor ag¢isi kodlayici (460) motor
roterunun motor muhafazasina goére agisal konumunu tam dénus
{izerinde tekdiize c¢ikti ile birlikte 2360°'lik bir déniis boyunca
12 bhitlik bir c¢dézinUrlikle ve tam c¢alisma sicaklidil aralidinda
%$0.05'1ik bir dodgrulukla &lger. Yukarida ele alindagi tzere,
bu dizenek direksivon simidi acisinin dogru 81 climiini

kolaylastairir.
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Motor denetleyicisi
(410) arasindaki
birtakim
génderilmesini ve

parametreler

(430)
iletigim badlantisa
konfiglirasyon,
alinmasini

acisaindan,

1ki
durum ve
saglar.

gbnderilebilecek

bilesen

parametre

veya

ile alici/direksiyon denetleyicisi

Yapilandirilabilir

iletilerin kapsamli olmayan listesi Tablo 1'de verilir.

Konfigiirasyon Iletileri

Tablo 1

AYARTA TLETTST

OKU TLETTST

BRTRIMLER
VE/VEYA
BRALIK

Maksimum torku ayarla

Maksimum torku tekrar

%0 1ila 100

oku

Tanimli motor agisina |Motor acisini tekrar Kodlayici

gec cku Birimleri

Tanimli yoneltilmis Yoneltilmis tekerlek Tekerlek

tekerlek ag¢isina geg¢ a¢isinil tekrar oku acisi
sensdri
birimleri

Araci 1/R edrisine Arac¢ ydriinge edrisini 1/R (metre-

gecir tekrar cku ]

Maksimum acisal hizi Maksimum acgisal hiza Kodlayici

ayarla tekrar oku birimi/saniy
e
Hata bandini ayarla Hata bandini tekrar oku |Kodlayic:
birimleri
Diz1lugl avarla Dizliik ayarini tekrar Kodlayica
oku birimleri
Izin verilebilir Tzin verilebilir Tekerlek
maksimum yéneltilmis maksimum yéneltilmis agisi
tekerlek agisini tekerlek acisini sensdriu
diizlikten avyarla dizlilkten tekrar cku birimleri

arasinda

iletilerinin

alinabilecek
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Denetleyicinin Denetleyicinin sicaklik|°C
sicaklik iletisi iletisi ilzerine

lizerine vakinlik vakinlik ¢i1ktisa

ciktis1 verdigi verdigi sicakliga
sicaklidl ayarla tekrar oku

Saat ydninde maksimum |Saat ydninde maksimum Kodlayici
direksiyon simidi déniisti tekrar cku birimleri

dontistinll ayvarla

Saat yoniniin tersine Saat yoninin tersine Kodlavyica
maksimum direksiyon maksimum doénlsl tekrar |birimleri

simidi donlisinid avarla [cku

Durum iletileri Dbadglaminda, bu temsili uygulamada iki tip

ileti mevcuttur. Birinci tip sadece motor denetleyicisi (430)

tarafindan baslatilanlardir ve ikinci tip iletiler,
alici/direksiyon denetleyicisinden (410) gelen bir sorguya
yvanit olarak motor denetleyicisi (430) tarafindan

génderilenlerdir. Bu iletilerin kapsamli olmayan bir listesi

Taklo 2'de verilir,

Tablo 2

ILETI TiPl [ILETI

Otomatik As1l konumu tekrar coku (Kodlayici birimleri)

gonder

Egri avarini tekrar oku (1/dénme varicgapi; m™!)
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Esik dederinden yeterince diislik sicakliklarda

denetleyici tekrar devreye sok

Sorgu Asil sicaklidir tekrar oku (motor, °C)

yaniti Ortam sicakligini tekrar oku (°C)

Motor denetleyicisi arabirimi (430) ayrica koltuk anahtar:
(490), devreye alma anahtari (470) ve bir sesli alarm (480) da
dahil olmak izere birtakim ilave girdiler/¢iktilar dgerir,
Koltuk anahtara (490) bir aracg kullanicisinin varlidini
saptar. Kullanica Snceden belirlenmis veya kullanica
tarafindan tanimlanabilir bir slire boyunca mevcut dedilse
motor denetleyicisi (430) otomatik direksiyon modunu devre
dis1 birakir. Otomatik direksiyon modunun tekrar devreye
alinmasi, kullanicinin mevcut oldudunun yveniden belirlenmesini
Ve kullanicinin slirdiirme butonuna (yvazilim butonu veya
montajli anahtar) basmasini ve otomatik direksiyon meduna

yonelik tim dider kosullarin yerine getirilmesini gerektirir.

Devreye alma anahtari (470), kullanici konsolu (420) iizerinde
tertip edilen kullanicinin otomatik direksiyon modunu devreye
almasini veya devreden c¢ikarmasini sadlavan, vazilim denetleme
anahtarindan badimsiz istede bagla ayri bir donanim
anahtaridir. Bu islem ncrmalde bir aracin katettidi her hattin
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baslangicinda ve sconunda bir U déniisil vapmasini saglamak icin
gerceklestirilir, Bu anahtar tipik olarak arag konsolunu ig¢ine
veya aracin kol dayanadina bagli bir muhafazanin ig¢ine monte
edilecektir. Basgka bir uygulamada, arac vonlendirme sistemi
(400) araci bir U doénlusi boyunca kumanda eder ve ayni zamanda
arac hizina denetler ve gerektiginde cekilen makineyi
yiukseltir wveya alcaltir. Modern c¢iftlik makinelerinde bu tip
kontroller, arac¢ motor denetimi ve aygit denetim CANbus aglar:
Uzerinden uygun iletilerle kolayca uygulanabilir. Sesli alarm
(480), arac vyénlendirme sisteminin (400) normal performans
aralidinin disinda ¢aligtidini kullaniciya bildirmek ic¢in

tertip edilir.

Isletim esnasinda bir kullanici, kullanici konsclundaki (420)
gérsel gdrintiileme arabirimi Uzerinden otomatik direksiyon
modurnu devrevye alir. Bu sayede alici/direksivon
denetleyicisinin (410) motor denetleyicisine (430) bir devreye
alma komutu gdbndermesine vydnelik bir talep olusturulur.
Kullanici konsclunda bir gdsterge glicin motor denetlevicisi
(430) tarafindan kullanilabilir oldugunu gdsterir ve motor
denetleyicisi, araci programlanmis rotayva gdre yéneltmek Uzere
motoru (300) ve deolayisiyla direksivyvon simidini tahrik etmeve
baslar. Otomatik direksiyon modu benzer bir sekilde kullanici

konsolu (420) lzerinden devre disi birakilabilir.

Bulusg konusu sistem ayrica arag kullanicisa direksiyon
simidini déndirmeyve kalktidinda otomatik direksiyon modunu
devre digi birakmak {lUzere kullanicinin arag vyonlendirme
sistemini hikimsiz kilmasini veya devre disi birakmasini
saglayvan sezgisel Dbir ydntem sadlar. Direksiyon simidi
grubunun direksiyon ekseni (230A) wve motorun (300) tahrik
ekseni (3004) ayni oldudundan, motorun (300) igletim
karakteristiklerinin izlenmesi suretiyle kullanici tarafindan
direksiyon simidine uygulanan herhangi bir torkun dodrudan
izlenmesi veya Olg¢lilmesi saglanir. Daha ozel bir ifadeyle,
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moter torku ile moter akiminin dodgru orantili olmasi, motor

torkunun dodrudan izlenmesini sadlar.

Bu baglamda, tahrik grubunda izlenen bir performans
parametresinin asil dederi ile komut verilen ©&6ngdriilen deder
arasinda bkir fark &lcumid belirlenebilir. Dolayisivyla, bkir
guvenlik tedbiri olarak, belirlenen fark ©&lclimlerine gdre
birtakim hata kosullarinin bir wveya daha fazlasi mevcutsa
otomatik direksiycn modu otomatik olarak devre disi birakilir.

Bunlar asadgidakileri kapsar, ancak bunlarla sinirli degildir:

] dngdrilen motor hizi wve asil wveya 1zlenen motor hizi
arasindaki farkin, "maksimum_hata siliresi " dederinden daha
uzun bir sure boyunca ©ontanimli "maksimum hiz hatasi"

dederinden daha cok gecilmesi;

= moteorun izlenen dénme yénil ile denetleyicinin komut verdigi
dngérilen yvoén arasinda bir farkin mevcut olmasi;

" izlenen tahrik wveya tutma torkunun, &ntanimli "maksimum
tork siresinden" daha uzun bir siire boyunca ongdriilen bir
maksimum tork ayarini asmasi;

. ongdérillen motor konumu (kodlayici birimleri} ile izlenen
moter konumu arasindaki farkin, ontanimli "maksimum hata
sliresinden”" daha uzun bir sire boyunca d6ntanimli "maksimum
yéneltme hatasindan" daha biyuk olmasi;

] ongérilen yoneltilmis tekerlek acisi konumu (tekerlek acisi
sensdérid  birimleri) ile 1dzlenen tekerlek a¢isi1  konumu
arasindaki farkin, &ntanimli "maksimum tekerlek agisi hata
sliresinden”" daha uzun bir sire boyunca déntanimli "maksimum
tekerlek acisi hatasindan" daha fazla asilmasi;

" motorun/direksiyon simidinin izlenen ivmesinin, motora tork
uygulamasi icin komut verilen yéne zit ydnde olmasi;

. izlenen rota hatasinin (aracin planlanan rotaya godre
konumu), onceden Dbelirlenmis bir slire boyunca ©&ntanimli
maksimum deferin dtesinde olmasi; ve

] izlenen motor sicaklidinin normal calisma araliginin
disinda olmasz.
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Yukaridaki hata kosullarindan herhangi bkiri saglanirsa, motor
denetleyicisi (430), otomatik direksiyon modunu devre disa
birakmak izere aliciva/direksiyvon denetleyicisine (410} bir

devre disi birakma uyari sinyali (430B) gdnderir.

Baska bir temsili uygulamada, vyukaridaki hata kosullarinin iki
veya daha fazlasinin bir kcmbinasyonu, o¢nceden belirlenmis bir
deder asildidinda bir devre disi birakma uyari sinvyali (430B)
Uretmek amaciyla, bir agirlikli hata dederi iiretmek Uzere
agirliklandirilir wve Dbirlestirilir. Bu badlamda, adirlikli
hata degeri, ydneltme dinamiklerini wve kullanici davranisini
dikkate almak lizere agirliklandirma katsayilarinin
dedistirilmesi vyoluyla avarlanabilir. Daha baska bir temsili
uygulamada, hata kosulu Dbelirlenirken &ngdrillen ve idizlenen
dederler arasindakili fark derecesi dikkate alinir. Bir ©&rnek
olarak, &ngériilen motor hizinin, "max speed error" deferinden
%50 oraninda daha yiiksek oldudu durumlarda

"maksimum hata suresi" dederl uygun bir sekilde azaltilir.

Avantajl: bir sgekilde, otcmatik direksiyon modu manlel olarak
veya otomatik olarak devre disi birakildidinda, kullanici
direksiyon simidini (210) aracin standart isletimine Lkenzer
bir sekilde maniiel olarak c¢alistirabilir (Sekil 4'de oldudu
gibi), c¢linkid moteor (300), kullanicinin araci kullanmaya devam
etmeden 9dnce ara¢ ydnlendirme sisteminin tahrik mekanizmasini
direksiyon gimidinden maniiel olarak ayirmasini gerektiren
Snceki teknige ait birgeck dilzenedin aksine, kullanica
tarafindan déndiurilen direksiyon simidi (210) i¢in fazladan

fark edilebilir herhangi bir diren¢ torku lretmez.

Burada tarif edilen temsili uygulamalarda, elektrik motorunun
(300) statoru, motorun (300) glicil kapatildidinda direksivyon
miline (ve dolayisiyla direksiyen simidine) sifir tork
uygulanmasini sadlayan demirsiz bir tasarima sahiptir. Bu
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baglamda, arag¢ vydnlendirme sistemi devre disi kaldigainda
kullanicinin direksiyon simidi deneyimi, herhangi bir tahrik

grubunun monte edilmedigi durumla ayni olacaktir.

I1gili alanin uzmanlari ayrica burada aciklanan uygulamalarla
baglantila olarak tarif edilen cesitli temnsili mantik
bloklarinin, modlllerin, devrelerin wve algoritma adimlarinin
elektronik donanim, bilgisayar yazilimi veya bunlarin bir
kombinasyonu seklinde vuygulanabilecedini takdir edecektir.
Donanim ve vyazilim arasindaki bu dedistirilebilirlidi acgikga
gbstermek ig¢in, ¢esitli temsili bilesenler, pbloklar, moduller,
devreler ve adimlar vukarida genel olarak islevsellikleri
acisindan tarif edilmistir. Bu tip 1islevselliklerin donanim
veya vazilim olarak uygulanmasi, genel sistem ig¢in dayatilan
spesifik uygulama ve tasaraim kisitlamalarina baglidir.
Teknikte uzman kisiler tarif edilen islevsellikleri belirli
her bir uygulama i¢in g¢esitli yollara uygulayabilir, ancak bu
tip uygulama kararlarinin, mevcut bulusun asagidaki istemlerde
ftanimlanan kapsamindan bir Sapma olarak yvorumlanmamasi

gerekir,

Bu tarifnamede kullanildigi haliyle "icermek" terimi wve bunun
tiirevlerinden (&6rnedin igerir, i1geren vs.) herhangi birinin
ilgili oOzellikleri kapsadidili ve aksi belirtilmedikcge veya ima
edilmedik¢e  herhangi  bir ilave 6zelligin  wvarligini da

kapsamasinin amag¢landidi kabul edilmelidir.

Bu tarifnamede herhangi bir &nceki teknide y&nelik referans,
bu &nceki teknidin vaygin genel Dbilginin bir par¢asini
olusturdugunu bhelirten herhangi bir oéneri sgeklinin bir kabuli

dedildir ve bu yénde algilanmamalidir.

Yukaridaki bulusun detavli aciklamasi baslikli kisimda temsili
uygulamalar tarif edilmistir, ancak bulusun agiklanan
uygulamalarla sinirli olmadidi ve bulusun asagidaki istemlerde
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ifade edilen ve tanimlanan kapsami digsina ¢ikilmaksizin
saylsiz yeniden diizenlemenin, dedisikligin ve ikamenin

yvapilabilecedi anlasilmalidair.
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