24

OZET
TITRESIM BASTIRMA METODU, KONTROLORU VE BUNUN VINC KOLU iCIiN
CiHAZ

Mevcut bulus muhendislik makine alani ile, ozellikle de titresim bastirma metodunu,
5 kontrolorunt ve beton daditim aparati i¢in cihazi ve cihazi iceren bir beton dagitim
aparati ile ilgilidir.
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ISTEMLER

. Beton dagitma aparati icin bir ving kolu titresim bastirma metodu olup,

ozelligi; icerisinde ving kolunun, ving kolunun her bir bolumunt sirasi ile tahrik
etmek icin bir ving kolu yag silindirini (1) igermesi; titresim bastirma

metodunun asagidakileri icermesidir:

ving kolu yag silindirinin (1} ¢ikti kuvvetinin varyasyonunun tespit

edilmesi;

¢ikti kuvvetinin varyasyonunun bir daha onceden belirlenmis olan esik

degeri igerisinde tutulmasi; ve

igerisinde, ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvveti bir birinci sensor (2)
vasitasi ile tespit edilir, ve bitisik zaman noktalarindaki ¢ikti kuvvetleri
arasindaki fark dedgerleri ving kolu yagd silindirinin (1) ¢ikti kuvveti

varyasyonlarn olarak hesaplanir.

. Istem 1:e gore titresim bastirma metodu olup, ozelligi; ilave olarak

asagidakileri icermesidir:

ving kolu yad silindiri (1) igerisindeki pistonun konumunun tespit

edilmesi;

pistonun bir daha dnceden belirlenmis olan konumda tutulmasi.

. Istem 2'ye gore titresim bastirma metodu olup, dzellidi; icerisinde ving kolu

yag silindirinin (1) konumunun bir ikinci sensor (3) vasitasi ile tespit

edilmesidir.

. Istem 2'ye gore titresim bastirma metodu olup, dzelligi; icerisinde ving kolu

yag silindirinin (1) bir titresim bastirma kontrol vanasi (4) ile baglanmis olmasi,
ve titresim bastirma kontrol vanasinin (4) ving kolu yag silindirinin (1) pistonun

konumunu ve ciktl kuvvetini duzenlemek icin kullaniliyor olmasidir.

. Beton dagitma aparati igin bir ving kolu titregsim bastirma kontroloru (5) olup,

ozelligi; icerisinde ving kolunun, ving kelunun her bir bolumunu sirasi ile tahrik
etmek icin bir ving kolu yag silindirini (1) icermesi; ve kontroldrun (5) sirasi ile
baglanmis olan bir girdi modu, bir isleme modu ve bir kontrol modunu igermesi

olup, icerisinde:
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girdi modulu ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvveti sinyalini almak i¢cin
adapte edilmistir;

isleme modulu, elde edilmis olan cikti kuvveti sinyaline dayanarak
bitisik zaman noktalarinda cikti kuvvetinin varyasyonunu hesaplamak,
varyasyonu bir daha ©Onceden belilenmis olan esik degeri ile
kargilastirmak, karsilastirmanin sonucuna gore bir kuvvet kontrol sinyali
olusturmak, ve kuvvet kontrol sinyalini kontrol modulune iletmek igin

adapte edilmistir;

kontrol modullt, cikti kuvvetinin varyasyonunu bir daha o©nceden
belirlenmis olan esik degeri araligi icerisinde tutmak icin, kuvvet kontrol
sinyaline gore ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvetini kontrol etmek
ve duzenlemek icin adapte edilmistir.

Istem 5'e gore titresim bastirma kontroloru (5) olup, 6zelligi; icerisinde girdi
modulunun ilave olarak ving kolu yag silindiri (1) icerisindeki pistonun bir

konum sinyalini almak igin adapte edilmis olmasi;

isleme modulunun ilave olarak elde edilmis olan konum sinyalini bhir daha
onceden belilenmis olan konum ile kiyaslamak, kiyaslamanin sonucuna gore
bir konum kontrol sinyali Uretmek, ve konum kontrol sinyalini kontrol modulune

iletmek icin adapte edilmis olmasi;

kontrol modulunun ilave olarak pistonun konumunu konum kontrol sinyaline
gore pistonu daha onceden belirlenmis konumda tutacak sekilde kontrol etmek
icin adapte edilmis olmasidir.

Beton dagitma aparati icin bir ving kolu titresim bastirma cihazi olup, ozelligi;
icerisinde ving kolunun, ving kolunun her bir bolumunu sirasi ile tahrik etmek
icin bir ving kolu yag silindirini (1) icermesi; titresim bastirma cihazinin, ving
kolu yag silindirinin (1) ¢cikti kuvvetini tespit etmek igin dizayn edilmis olan bir
birinci sensor {2) ve bir kontrolor (5) icermesi, ve kontrolorun (5) siras ile
baglanmis olan bir girdi modull, bir isleme modulu ve bir kontrol modult

icermesi olup, icerisinde:

birinci sensor (2) kontrolorun (5) girdi modulune baglanmistir, ve girdi

modulu ¢ikti kuvveti sinyalini isleme modulune iletir;
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isleme modulu, elde edilmis olan c¢ikti kuvveti sinyaline dayanarak
bitisik zaman noktalarinda ¢ikti kuvvetinin varyasyonunu hesaplamak,
varyasyonu bir daha onceden belilenmis olan esik degeri ile
kargilagtirmak, karsilastirmanin sonucuna gore bir kuvvet kontrol sinyali
olusturmak, ve kuvvet kontrol sinyalini kontrol modulune iletmek igin

adapte edilmigtir;

kontrol modullu, c¢ikti kuvvetinin varyasyonunu bir daha ®nceden
belirlenmis olan esik degeri araligi icerisinde tutmak igin, kuvvet kontrol
sinyaline gore ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetini kontrol etmek

ve duzenlemek icin adapte edilmistir.

Istem 7:ye gore titresim bastirma cihazi olup, ilave olarak ving kolu yag silindiri
(1) icerisindeki pistonunun konumunu tespit etmek icin adapte edilmis olan bir

ikinci sensor (3) icermekte olup, 6zelligi; icerisinde:

ikinci sensorun (3) kontrolorun (5) girdi modulune baglanmis olmasi, ve
girdi modulunun konum sinyalini isleme modulune iletmek Uzere adapte

edilmis olmasi,

isleme modulunun ilave olarak, elde edilmis olan konum sinyalini bir
daha ©onceden belirlenmis olan konum ile karsilastirmak,
karsilagtirmanin sonucuna gore bir konum kontrol sinyali uretmek, ve
konum kontrol sinyalini kontrol modulune iletmek uzere adapte edilmis

olmasi;

kontrol modulunun ilave olarak pistonun konumunu konum kontrol
sinyaline gore pistonu daha 6nceden belirlenmis olan konumda tutacak

sekilde kontrol etmek icin adapte edilmis olmasidir.

Istem 7 ya da 8e gore titresim bastirma cihazi olup, ozelligi; ilave olarak
kontrol modult ve ving kolu yad silindiri (1) arasinda badlanmig olan ve ving
kolu yag silindirini (1) kuvvet kontrol sinyali ve konum kontrol sinyaline gore
duzenlemek igin dizayn edilmig olan bir titresim bastirma kontrol vanasini (4)

icermesidir.

10.istem 7 ya da 8%e gore titresim bastirma cihazi olup, 6zelligi; ilave olarak

kontrolorun (5) ACIK/ KAPALI'sini kontrol eden bir kontrol anahtarini (7)

icermesidir.
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11.Bir beton dagitma aparati olup, ozelligi; istemler 8 ila 10 arasindakilerden
herhangi birinde ortaya konmusg olan titresim bastirma cihazini iceriyor

olmasidir.
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TARIFNAME

TITRESIM BASTIRMA METODU, KONTROLORU VE BUNUN VINC KOLU iCIiN
CiHAZ

Bulusun Alani

Mevcut bulus muhendislik makine alani ile, 6zellikle de titresim bastirma metodunu,
kontrolorunu ve beton dagitim aparati icin cihazi ve cihazi iceren bir beton dagitim

aparati ile ilgilidir.
Bulugun Arka Plani

Mevcut beton dagitim aparatlar, beton pompaladiklari zaman, basing dalgalanmalar
yaratir; ozellikle, bu pompalama aparatlari genellikle cift silindirli bir pompalama
modu kullandigi igin, basing dalgalanmalari, iki silindirli alternatif calisma aninda
daha siddetlidir. Transfer boru hatti ve ving kolu, pompalama modundan bagimsiz
olarak ciddi soklara maruz kalacaktir; bu nedenle ving kolunda titresimler olacak ve
uc hortum kirbaclanacaktir; bu nevi bir olgu sadece tum aparatin galismasi Uzerinde
ters etkiye sahip olmayacak, ayni zamanda ving kolunun kullanim émrunu kisaltacak

ve hatta kazalara neden olacaktir.

Beton dagitma aparatlari icin mevcut ving kolu titresim bastirma tekniklerine gelince,
ornek olarak, mevcut bir ving kolu titresim bastirma metodunda, bir ving kolu yag
silindirindeki ve/ veya titresim bastirma silindirindeki yag basinci hakkindaki bilgiler
tespit edildigi zaman, elde edilen yag basinci bilgisi titresim bastirma silindirinin
kontrol birimine gonderilir ve titresim bastirma silindirinin kontrol birimi bilgileri analiz
eder ve igler ve bir kontrol sinyali ¢iktilar. Titresim bastirma silindirindeki bir gcubuk
boslugu ve bir cubuksuz boslugun kapasitesi kontrol sinyaline gore kontrol edilir ve
duzenlenir, bu sayede titresim bastirma silindiri ving kolunun ucunda titregsimlere
neden olan, genligi, pompalama islemi tarafindan meydana gelen ving kolunun
ucundaki titresimlerin genlidi ile kiiguk ya da ona esit olan ve fazi, pompalama iglemi
tarafindan meydana gelen ving kolunun ucundaki titresim fazinin zitti olan darbe

titresimleri uretir.

Mevcut bir bagska ving kolu titresim bastirma metodunda, ving kolunun ucundaki
titresimler ve ving kolunun durusu algilanir, elde edilen sinyaller bir titresim bastirma

kontrol birimine iletilir, titresim bastirma kontrol birimi sinyali analiz eder ve isler ve
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ving kolunun yag silindiri icindeki pistonun konumunu kontrol etmek igcin kontrol
sinyali (yani, bir ving kolu boslugu kapasitesi ve ving kolu yag silindiri icindeki bir
cubuksuz boslugun kapasitesi) ciktilar, bu sayede ving kolunun icerisindeki i¢ kuvvet,
ving kolunun ucu Uzerindeki orijinal kuvvetlerininkinin tersi olan faza sahip olan

titresimler uretir.

Teknigin mevcut durumunda yukarnda bahsedilen iki mevcut metot farkli kontrol
sinyali edinme vyaklagimlar kullanmasina ve farkli dediskenleri tespit etmesine
ragmen, her ikisi de, bir gubuk boslugunun kapasitesini degistirerek, ving kolunun
ucundaki orijinal titresimlerin zitti olan faza sahip titregimler uretir ve ving kolunun yag
silindirindeki gubuksuz bir boslugun kapasitesi ve bu sayede ving kolunun orijinal
titresimlerini bastirir. Bu gibi kontrol metotlar zit fazda puls titresimleri olusturdugu
igin, kacinilmaz olarak ving kolu sistemindeki stresi artiracak ve ving kolunun hizmet
omrunu olumsuz etkileyecektir. Ek olarak, teknigin mevcut durumundaki birinci
metotta, sadece birkag degisken tespit edildigi i¢in, yetersiz bilgi ile elde edilen
kontrol sinyalinin farkh duruslardaki ving kollarinda adapte edilmesi zordur; bagka bir
deyigle, kontrol sinyali genellikle yalnizca belirli bir durustaki ving kollarina
uygulanabilir; ving kolunun durusunun degismesi durumunda, elde edilen kontrol
sinyali ile tatmin edici bir kontrol etkisi elde etmek zor olacaktir. Teknigin mevcut
durumundaki ikinci metot, ving kolunun ucundaki titregimleri ve dogrudan dogruya
ving kolunun durugunu algilar ve bu sekilde elde edilen kontrol sinyali goreceli olarak
kapsamh bilgileri yansitir; bununla birlikte, kontrol sinyalini elde etmek i¢in olan
algoritma karmasiktir ve kontrolun saglamhg: zayittir, cunku dikkate alinmasi
gereken ¢ok fazla parametre vardir.CN 102108790 B ve EP 2067911 A1, beton
pompas! kamyonunun ving kolunun titresimini bastirmak icin bir metot ve bir cihaz

aciklar.
Bulusun Ozeti

Mevcut bulusun bir amaci, ving kolu yagd silindirinin ¢ikis kuvvetinin degisimini kontrol

ederek ving kolu titresimlerini baskilayan bir titresim bastirma metodu saglamaktir.

Yukaridaki amaca ulasmak igin mevcut bulus, beton dagitma aparati igin istem 1'e
gore bir ving kolu titresim bastirma metodu saglamakta olup, icerisinde ving kolu, ving
kolunun her bir bolumunu hareket etmek uzere tahrik etmek igin bir ving kolu yag

silindiri igerir; titresim bastirma metodu asagidakileri icerir:
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ving kolu yag silindirinin gikti kuvvetindeki degisimin tespiti;

¢kt kuvveti degisiminin daha onceden belirlenmis olan bir esik deger

araliginda tutulmasi.

Bulusa gore, ving kolu yag silindirinin ¢ikti kuvveti, bir birinci sensor ile tespit edilir ve
bitisik zaman noktalarindaki ¢ikti kuvveti arasindaki fark, ving kolu yag silindirinin ¢ikt
kuvvetinin degisimi olarak hesaplanir.

Tercihen, titresim bastirma metodu ilave olarak sunlan icerir:
pistonun ving kolu yag silindirindeki pozisyonunun tespit edilmesi;
pistonu daha onceden ayarlanmig bir konumda tutulmasi.

Tercihen, pistonun ving kolu yag silindirindeki pozisyonu, ikinci bir sensor ile tespit

edilir.

Tercihen, ving kolu yag silindiri bir titregim bastirma kontrol vanasi ile badlanir ve ving
kolu yag silindirinin gikti gucu ve pistonunun konumu titresim bastirma kontrol vanasi

ile kontrol edilir.

Mevcut bulusun bir baska amaci, yukanda agiklanan titresim bastirma metodunu
uygulayan beton dagitim aparati icin istem 5'e gore bir ving kolu titresim bastirma
ozelligi saglamaktir.

Mevcut bulus, beton dagitma aparati icin bir ving kolu titresim bastirma kontrol cihazi
saglamakta olup, icerisinde ving kolu, ving kolunun her bir bolumunu sirasi ile hareket
ettirmek Uzere tahrik etmek icin bir ving kolu yag silindiri igerir, ve kontrolor, sira
halinde baglanmis olan bir girdi modull, ve isleme modulu ve kontrol modulunu
icermekte olup, icerisinde:
girdi modulu, ving kolu yag silindirinin ¢ikti gucu sinyalini almak Uzere dizayn
edilmistir;
isleme modulu, elde edilen ¢ikti kuvveti sinyaline dayanarak bitisik zaman
noktalarinda cikig kuvveti varyasyonunu hesaplamak, varyasyonu daha
onceden belirlenmis olan bir esik dederi ile karsilastirmak, karsilastirmanin
sonucuna gore bir kuvvet kontrol sinyali uretmek ve kuvvet kontrolunu iletmek

igin tasarlanmistir;
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kontrol modulu, bir daha onceden belilenmis olan aralik icerisindeki ¢ikti
kuvveti varyasyonlarini korumak icin kuvvet kontrol sinyaline gore ving kolu
yag silindirinin ¢ikti kuvvetini kontrol etmek ve duzenlemek igin dizayn

edilmistir.

Tercihen, girdi modulu ilave olarak, ving kolu yag silindirinde pistonun konum sinyalini
elde etmek icin dizayn edilmistir;

islem modulu ilave olarak, elde edilen konum sinyalini daha ©nceden
belirlenmis olan bir konum ile karsilastirmak, karsilastirmanin sonucuna gore
bir konum kontrol sinyali olusturmak ve konum kontrol sinyalini kontrol

modulune iletmek icin dizayn edilmistir;

kontrol modulu ilave olarak, pistonu daha onceden belirlenmis olan konumda
tutmak icin pistonun konumunu konum kontrol sinyaline gore kontrol etmek

igin dizayn edilmistir.

Mevcut bulusun bir bagka amaci, yukanda agiklanan titresim bastirma kontrolorunu
igeren beton dagitim aparati icin istem 7'e gore bir ving kolu titresim bastirma cihazin

saglamaktir.

Mevcut bulug, bir beton dagitma aparati igin bir ving kolu titresim bastirma cihaz
saglamakta olup, igerisinde ving kolu, ving kolu her bir bolumuni sirasi ile hareket
etmek Uzere tahrik etmek igcin bir ving kolu yag silindiri icerir; titresim bastirma cihazi,
ving kolu yag silindirinin gikti gucunu tespit etmek icin dizayn edilmis olan bir birinci
sensoru ve bir kontroloru icerir, ve kontrolor sirah bir sekilde baglanmis olan bir girdi
modulunu, bir isleme modulunu, ve bir kontrol modulunu igermekte olup, icerisinde:
birinci sensor, kontrol biriminin girdi modulune baglanir ve girdi modulu, cikti gucu
sinyalini isleme modulune iletmek icin dizayn edilmistir;
isleme modulu, elde edilen ¢ikti kuvveti sinyaline dayanarak bitisik zaman
noktalarinda cikig kuvveti varyasyonunu hesaplamak, varyasyonu daha
onceden belirlenmis olan bir esik dederi ile karsilastirmak, karsilastirmanin
sonucuna gore bir kuvvet kontrol sinyali uretmek ve kuvvet kontrolunu iletmek

igin tasarlanmistir;

kontrol modulu, bir daha onceden belirlenmis olan aralik igerisindeki ¢ikti

kuvveti varyasyonlarini korumak igin kuvvet kontrol sinyaline gore ving kolu
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yag silindirinin ¢kt kuvvetini kontrol etmek ve duzenlemek igin dizayn
edilmistir.

Tercihen, titresim bastirma cihazi ilave olarak pistonun ving kolu yag silindirindeki
konumunu tespit etmek igcin dizayn edilmis olan bir ikinci sensor icermekte olup,

igerisinde:

ikinci sensor, kontrol biriminin girdi modulune bagdlanir ve girdi modullu, konum

sinyalini igleme modulune iletmek icin dizayn edilmistir;

islem modulu ilave olarak, elde edilen konum sinyalini daha ©nceden
belirlenmis olan bir konum ile karsilastirmak, kargilagtirmanin sonucuna gore
bir konum kontrol sinyali olugturmak ve konum kontrol sinyalini kontrol

modulune iletmek icin dizayn edilmigtir;

kontrol modull ilave olarak, pistonu daha onceden belirlenmis olan konumda
tutmak icin pistonun konumunu konum kontrol sinyaline gore kontrol etmek

igin dizayn edilmistir.

Tercihen, titresim bastirma cihazi ilave olarak, kontrol modulu ile ving kolu yag
silindiri arasina baglanmis olan ve ving kolu yag silindirini kuvvet kontrol sinyaline ve
konum kontrol sinyaline gore ayarlamak igin dizayn edilmis olan bir titresim bastirma

kontrol vanasi igerir.
Tercihen, titresim bastirma kontrol vanasi, bir hidrolik solenoid vanasidir.
Tercihen, titresim bastirma kontrol vanasi, elektrikli bir orantil ters vanasidir.

Tercihen, titresim bastirma cihazi ilave olarak kontrol biriminin ACIK/ KAPALI'sini
kontrol eden bir kontrol anahtari icerir.

Mevcut bulus ilave olarak, bu belgede aciklanan titregsim bastirma aparatini iceren bir

beton dagitma aparati saglar.

Yukarida tarif edilen teknik sema ile, ving kolu yag silindirinin ¢ikti kuvveti, ving
kolunun titresimlerini bastirmak igin izlenir ve kontrol edilir. Mevcut bulusta, ving kolu
yad silindirinin ¢ikti gucunun varyasyonunun ving Kkolu uzerindeki titresimleri
yansitmak igin tespit edildigi icin, ving kolunun durusunun ve ug¢ deplasmaninin
etkisini degerlendirme ihtivaci olmadan, ving kolunun titresimleri dogrudan dogruya
kontrol edilir ve zaman gecikmesi kisadir; buna ilave olarak, ving kolu yag silindirinin

basinci dogrudan dogruya kontrol edilir ve ¢ikti gucuniun varyasyonlan bir spesifik
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aralik icerisinde korunur; bu kontrol islemi, ving kolunun durusu ve dinamik ozellikleri
ile dogrudan dogruya bir iliskiye sahip olmadigi igin kontrol islemi herhangi bir ving
kolu durusuna uygulanabilirdir, ilave olarak, mevcut bulusta aciklanan metodu
uygulayan cihaz yapisal olarak basittir ve orijinal sisteme herhangi bir degisiklik

olmadan yuksek oranda taginabilirdir.

Mevcut bulusun diger ozellikleri ve avantajlan, asagidaki yapilandirmalarda daha
ayrintih olarak agiklanacaktir.

Sekillerin Kisa Agiklamasi

Ekteki ¢izimler burada mevcut bulusun daha fazla anlasilmasini kolaylagtirmak igin
saglanmigtir ve bu belgenin bir pargasidir. Mevcut bulusu agiklamak icin asagidaki
yapillanmalar ile birlikte kullanilirlar, ancak mevcut bulusta herhangi bir sinirlama
teskil ettigi anlasiimamalidir. Cizimler arasinda:

Sekil 1, mevcut bulusun tercih edilen bir yapllanmasinda, titresim bastirma
cihazi ve beton dagitim aparatinin tabani arasindaki baglantiyi gosteren
sematik bir goruntudur;

Sekil 2, mevcut bulusun tercih edilen bir yapilanmasinda, titresim bastirma
cihazi ve ving kolu yag silindiri arasindaki baglantiy1 gosteren sematik yapisal
goruntudur;

Sekil 3, mevcut bulusun tercih edilen bir yapilanmasinda, titresim azaltma
kontrolorunu gosteren yapisal bir sematik géruntudur.

Referans numaralannin kisa agiklamasi

1 ving kolu yag silindiri 2 birinci sensor

3 ikinci sensor 4 titresim bastirma kontrol vanasi
5 titresim bastirma kontroloru 6 hidrolik kilit

7 kontrol anahtari

Yapilanmalarin Detayl Tarifi

Bundan sonra, mevcut bulusun yapilanmalari, ekteki cizimlere referans ile detayli
olarak agiklanacaktir. Burada tarif edilen yapilanmalarnn sadece mevcut bulusu tarif
etmek ve aciklamak icin saglandi§i, ancak mevcut bulus icin herhangi bir sinirlama

teskil ettiginin kabul edilmemesi gerektigi takdir edilmelidir. Mevcut bulusta, aksi
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belirtimedigi surece, "ust", "alt", "sol" ve "sag" ve benzeri gibi yonleri belirten terimler,
genellikle cizimlerde gosterilen yonlere atifta bulunmaktadir, ya da baglamda uygun

sekilde anlagilmalidir.

Sadlanmis olan, beton daditma aparati icin bir ving kolu titresim bastirma metodu
olup, igcerisinde ving kolu, ving kolunun her bir bolumunir sirasi ile hareket ettirmek
icin tahrik edilmig olan bir ving kolu yag silindirini (1) igerir; titresim bastirma metodu
asagqidakilerini icerir:

ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetindeki degisimin saptanmasi,;

cikti kuvveti degisiminin daha onceden belirlenmis olan bir esik deger

araliginda tutulmasi.

Yukarida tarif edilen teknik sema, bir ving kolunun titresimini esas itibari ile ving kolu
yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetinin kontrol edilmesi sureti ile bastinr. Spesifik olarak,
titresim bastirma metodu uygulandi§) zaman, genellikle ving kolu yag§ silindirinin (1)
rikis kuvvetinin varyasyonu, ilk olarak bir tespit etme cihazi vasitasi ile tespit edilir,
ve daha sonra degisim, bir daha ©onceden belirlenmis olan egik dederine sahip olan
bir kontrol cihaz tarafindan karsilastirilir; eder varyasyonun degeri esik dederinin
arahiginin oOtesinde ise, varyasyon uygun hareketler vasitasi ile buna uygun bir
sekilde dusurulecektir, ornek olarak, genellikle ving kolu yagd silindirinin (1) ¢ikti
kuvveti bir aktuator (ornek olarak, bir kontrol vanasi) vasitasi ile kontrol edilir.

Ving kolu uzerindeki titresimler, ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvetinin degismesi
ile yansitilir. EK olarak, mevcut bulustaki titresim bastirmaya yonelik teknik sema
titresimleri bastirmak icin ving kolu Uzerindeki titresimlerin zitti olan fazdaki titresimleri
galistirmaz; bunun yerine, ¢ikti kuvvetindeki degisimi azaltir ve bu sayede vin¢ kolu

uzerindeki titresimleri kaynaktan alir.

Bir beton dagitma aparatinin pompalama isleminde, ving kolu Uzerindeki titresimler,
ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetinin dedismesine neden olur ve ving kolunun
gkt kuvvetinin degisimi ving kolu Uzerindeki titresimleri yansitir. Bu nedenle, mevcut
bulustaki titresim bastirma fikri, ¢ikti kuvvetinin ciddi sekilde varyasyonunu dnlemek
ve bu sayede ving kolu Uzerindeki titresimleri bastirmak igin belirli bir araliktaki ¢ikti

kuvvetinin varyasyonunu kontrol etmektir.

Burada, ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetinin varyasyonu, teknidin mevcut

durumundaki uygun olan herhangi bir yaklagimda tespit edilebilir; 6rnek olarak, ving
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kolu yag silindirinin (1) gikti kuvveti dogrudan dogruya ya da dolayl olarak tespit
edilebilir ve daha sonra bitigsik zaman noktalarindaki ¢cikti kuvvetinin varyasyonu
hesaplanabilir; buna ek olarak, ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvveti, uygun
herhangi bir yaklagsimda duzenlenebilir. Bu konular burada daha ayrintili

aciklanmayacaktir.

Mevcut bulugun teknik semasinin, ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvetinin
buyuklugu yerine, ¢ikti kuvvetinin degisimini izlemeyi amacladid belirtiimelidir, yani,
esik degeri ¢ikti kuvvetinin kendinin yerine, ¢ikti kuvvetinin varyasyonu igin daha

onceden belirlenmistir.

Yukarida tarif edilen teknik sema ile, ving kolu yag silindirinin ¢ikti kuvveti, ving
kolunun titresimlerini bastirmak igin izlenir ve kontrol edilir. Mevcut bulusta, ving kolu
yag silindirinin ¢cikti gucunun varyasyonunun ving Kkolu uzerindeki titresimleri
yansitmak igcin tespit edildidi icin, ving kolunun durusunun ve ug deplasmaninin
etkisini degerlendirme ihtiyaci olmadan, ving kolunun titresimleri dogrudan dogruya
kontrol edilir ve zaman gecikmesi kisadir; buna ilave olarak, ving kolu yag silindirinin
basinci dodrudan dogdruya kontrol edilir ve ¢ikti gucunun varyasyonlar bir spesifik
aralk icerisinde korunur; bu kontrol iglemi, ving kolunun durusu ve dinamik ozellikleri
ile dogrudan dogruya bir iliskiye sahip olmadidi igin kontrol islemi herhangi bir ving
kolu durusuna uygulanabilirdir; ilave olarak, mevcut bulusta aciklanan metodu
uygulayan cihaz vyapisal olarak basittir ve orijinal sisteme bir degisiklik olmadan
yuksek oranda taginabilirdir.

Bulusa gore, ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvveti, bir birinci sensor (2} ile tespit
edilir ve bitisik zaman noktalarindaki cikti kuvveti arasindaki fark, ving kolu yag

silindirinin (1) ¢ikti kuvvetinin degisimi olarak hesaplanir.

Mevcut bulusta olculecek clan degisken, cikti kuvvetinin buyuklugu yerine ¢ikt
kuvvetinin varyasyonu (yani birim zamanda degisen ¢ikis gucl miktarinin) oldugu
icin, tercih edilen bu yapilanmada, ving kolu yag§ silindirinin ¢ikti gucu ( 1) bir birinci
sensor (2) vasitasi ile tespit edilir ve daha sonra bitisik noktalardaki ¢ikti kuvveti
arasindaki fark degerleri, ving kolu yag silindirinin ¢ikti kuvvetinin varyasyonunu elde
etmek icin hesaplanir. Tercihen, birinci sensor (2) bir kuvvet senséru olabilir. Montaj
konumuna ve sensorun metoduna gore bir gerilme sensoru ya da basing sensoru

secilebilir.
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Tercihen, titresim bastirma metodu ilave olarak sunlar icerir; pistonun ving kolu yag
silindirindeki (1) konumunun tespit edilmesi; pistonu daha dnceden ayarlanmis olan

bir kKonumda tutulmasi.

Ving kolu yagd silindirinin (1) calistinimasi isleminde, c¢ubuk boslugunun alani
gubuksuz boslugun alanindan farkh oldudu ve yuk ving kolu yag silindiri (1)
igerisindeki piston gcubugunun deplasmani uzerinde etkiye sahip oldugu igin, ving kolu
yag silindiri (1) icerisinde piston ¢ubugu kacinilmaz bir sekilde ving kolu yag
silindirinin (1) ¢ikti kuvvetini duzenlemek igin islemde makroskobik uzama ya da geri
cekilme aksiyonuna sahip olacaktir; sonug olarak, ving kolunun stabil konumu

degisecektir, ve bu nevi varyasyonlar flotasyon olarak adlandirilir.

Mevcut bulusun tercih edilen bir yapillanmasinda, piston g¢ubugunun ving kolu yag
silindirindeki (1) deplasmanin tespit edilmesi sureti ile, piston cubugunun konumu
ving kolunun makroskobik flotasyonunun engellenmesi, ve bu sayede stabil konum
yakininda ving kolunun titresimlerinin bastinlmasi icin gercek zamanl olarak
duzeltilir.

Burada, daha onceden ayarlanmig olan konum, piston sabit durumda oldugu zaman,
ving kolu yag silindirindeki pistonun (1) konumudur.

Tercihen, pistonun ving kolu yag silindirindeki (1) konumu, bir ikinci sensor (3} ile
tespit edilir.

Ving kolunun yag silindiri (1) igindeki pistonu flotasyon olmadan daha ®nceden
ayarlanmis olan konumda tutmak igin, mevcut bulusun tercih edilen bir
yapilanmasinda, pistonun ving kolu yag silindirindeki (1) konumu, bir ikinci sensor (3)
vasitasi ile tespit edilir, ve pistonun konumu daha onceden ayarlanmis olan bir
pozisyon ile karsilastirilir (yani, ving kolunun sabit durumda oldugu zaman pistonun
konumu); eder pistonun konumu daha onceden ayarlanmis olan konumdan saparsa,
pistonun konumunu daha onceden ayarlanmis olan konumda tutmak igin pistonun

konumu kontrol edilir.

Tercihen, ving kolu yag silindiri (1) bir titresim bastirma kontrol vanasi (4) ile baglanir
ve ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti guct ve pistonunun konumu titresim bastirma

kontrol vanasi (4) ile kontrol edilir.

Mevcut bulusta, ving kolu Uzerindeki titresimleri bastirmak igin ving kolu yagd

silindirinin (1) ¢ikis kuvveti tespit edilmelidir; daha tercihen, pistonun ving kolu yag
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silindirindeki (1) konumu tespit edilmelidir; buna ek olarak, tespit sonuglan karsilik
gelen daha onceden belirlenmis olan degerlerin (cikti gucu varyasyonunun esik
deg@eri ya da pistonun daha onceden belirlenmis olan konumu) ile karsilastinimasi
yapilmalidir ve daha sonra karsilagtirma sonucuna gore ving kolu yag silindiri (1) icin

geri besleme kontrolu yapiimahdir.

Bu tercih edilen yapilanmada, bir titresim bastirma kontrol vanasi (4) saglanmistir ve
titresim bastirma kontrol vanasi (4), ving kolu yag silindirini (1) kontrol etmek i¢in ving
kolu yag silindirine (1) baglanmistir. Bu nedenle, titresim bastirma kontrol vanasi (4),
ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetini ya da ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti

kuvvetini ve pistonun konumunu kontrol etmek icin uygun sekilde ayarlanabilir.

Mevcut bulus ilave olarak, beton dagitma aparati igin bir ving kolu titresim bastirma
kontroloru (5) saglamakta olup, icerisinde ving kolu, ving kolunun her bir bolumunu
sirasi ile hareket ettirmek Uzere tahrik etmek icin bir ving kolu yag silindiri (1) icerir,
ve kontrolor (5), sira halinde baglanmis olan bir girdi modulu, ve isleme modulu ve
kontrol maodulunu icermekte olup, icerisinde:
girdi modulu, ving kolu yagi silindirinin (1) ¢ikti gucu sinyalini almak Uzere
dizayn edilmistir;
isleme modulu, elde edilen ¢ikti kuvveti sinyaline dayanarak bitigsik zaman
noktalarinda c¢ikis kuvveti varyasyonunu hesaplamak, varyasyonu daha
onceden belirlenmig olan bir esik degeri ile karsilastirmak, karsilastirmanin
sonucuna gore bir kuvvet kontrol sinyali uretmek ve kuvvet kontrolunu iletmek
icin tasarlanmistir;

kontrol modulu, bir daha onceden belilenmis olan aralik icerisindeki ¢ikti
kuvveti varyasyonlarini korumak icin kuvvet kontrol sinyaline gore ving kolu
yag silindirinin (1) gkt kuvvetini kontrol etmek ve duzenlemek igin dizayn
edilmistir.

Mevcut bulusta aciklanan metodu uygulayan bir kontrolor (5) saglanmistir. Mevcut
bulusun teknik semasi, bir ving kolunun titresimini esas itibari ile ving kolu yag
silindirinin (1) cikti kuvvetinin kontrol edilmesi sureti ile bastirir. Spesifik olarak,
mevcut bulusta aciklanan titresim bastirma metodu uygulandigr zaman, genellikle
ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetinin varyasyonu ilk olarak bir tespit cihazi

tarafindan tespit edilir; daha sonra, ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvveti sinyali,
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kontrol cihazinin (5) girdi modull tarafindan tespit cihazindan alinir; daha sonra, ¢ikti
kuvveti varyasyonunu elde etmek igcin ¢ikti kuvveti sinyali islerme modulu tarafindan
iglenir; varyasyon daha onceden belirlenmis olan bir esik deger ile karsilastinlir,
kargilagtirmanin sonucuna gore bir kuvvet kontrol sinyali uretilir ve kuvvet kontrol
sinyali kontrol modulune iletilir; ve sonra, ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvveti,
daha onceden belirlenmis olan bir esik deder araliginda kontrol modulu tarafindan
kontrol edilir; genellikle, kontrol modull, ving kolu yagd silindirinin (1) ¢ikti kuvvetini bir
aktuator (ornek olarak bir kontrol vanasi) vasitasi ile kontrol eder.

Ving kolu uzerindeki titresimler, ving kolu yagd silindirinin (1) cikti kuvvetinin degismesi
ile yansitilir. Ek olarak, mevcut bulustaki titresim bastirmaya yonelik teknik sema
titresimleri bastirmak icin ving kolu Uzerindeki titresimlerin zitti olan fazdaki titresimleri
galistirmaz; bunun yerine, ving Kkolunun titresim enerjisini azaltir ve bu sayede
kaynaktan gelen ving kolu uzerindeki titresimleri bastinir. Bir beton dagitma aparatinin
pompalama isleminde, ving kolu Uzerindeki titresimler, ving kolu yag silindirinin (1)
giktl kuvvetinin degismesine neden olur ve ving kolunun g¢iktl kuvvetinin degisimi ving
kolu uzerindeki titresimleri yansitir. Bu nedenle, mevcut bulustaki titresim bastirma
fikri, gikti kuvvetinin ciddi sekilde varyasyonunu onlemek ve bu sayede ving kolu
uzerindeki titresimleri bastirmak igin belirli bir araliktaki ¢ikti kuvvetinin varyasyonunu
kontrol etmektir.

Burada, ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetinin varyasyonu, teknigin mevcut
durumundaki uygun olan herhangi bir yaklagimda tespit edilebilir; 6rnek olarak, ving
kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvveti dogrudan dogruya ya da dolayl olarak tespit
edilebilir ve daha sonra bitigsik zaman noktalarindaki cikti kuvvetinin varyasyonu
hesaplanabilir; buna ek olarak, ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvveti, uygun
herhangi bir yaklasimda duzenlenebilir,. Bu konular burada daha ayrintili

agiklanmayacaktir.

Mevcut bulusun teknik semasinin, ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvetinin
bluyuklugu yerine, ¢ikti kuvvetinin degdisimini izlemeyi amacladidi belirtiimelidir, yani,
esik degeri ¢ikti kuvvetinin kendinin yerine, g¢ikti kuvvetinin varyasyonu igin daha

onceden belirlenmigtir.

Yukarida tarif edilen teknik sema ile, mevcut bulug ving kolunun titresimlerini, ving
kolu yag silindirinin ¢ikti kuvvetini izlemek ve kontrol etmek sureti ile bastinr. Ving

kolu yag silindirinin ¢ikti gucunun varyasyonu ving kolu uzerindeki titresimleri
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yvansitmak icin tespit edildidi icin, ving kolunun durusunun ve ug¢ deplasmaninin
etkisini degerlendirme ihtiyaci olmadan, ving kolunun titresimleri dogrudan dogruya
kontrol edilir ve zaman gecikmesi kisadir; buna ilave olarak, ving kolu yag silindirinin
basinci dogrudan dogruya kontrol edilir ve ¢ikti gucunun varyasyonlari bir spesifik
aralik igerisinde korunur; bu kontrol iglemi, ving kolunun durusu ve dinamik ozellikleri
ile dogrudan dogruya bir iliskiye sahip olmadigi igin kontrol islemi herhangi bir ving
kolu duruguna uygulanabilirdir; ilave olarak, mevcut bulugta agiklanan metodu
uygulayan cihaz yapisal olarak basittir ve orijinal sisteme herhangi bir degisiklik

olmadan yuksek oranda taginabilirdir.

Tercihen, girdi modull ilave olarak, ving kolu yag silindirinde (1) pistonun konum

sinyalini elde etmek icin dizayn edilmistir;

islem modulu ilave olarak, elde edilen konum sinyalini daha o©nceden
belirlenmis olan bir konum ile kargilastirmak, karsilastirmanin sonucuna gore
bir konum kontrol sinyali olusturmak ve konum Kkontrol sinyalini kontrol

modulune iletmek icin dizayn edilmistir;

kontrol modulu ilave olarak, pistonu daha onceden belirlenmis olan konumda
tutmak icin pistonun konumunu konum kontrol sinyaline gore kontrol etmek

igin dizayn edilmigtir.

Ving kolu yag silindirinin (1) calistinimasi igleminde, gubuk boglugunun alani
gubuksuz boslugun alanindan farkh oldugu ve yuk ving kolu yag silindiri (1)
icerisindeki piston cubugunun deplasmani uzerinde etkiye sahip oldugu icin, ving kolu
yag silindiri (1) igerisinde piston ¢ubudu kacinilmaz bir sekilde ving kolu yag
silindirinin (1) ¢ikti kuvvetini duzenlemek icin islemde makroskobik uzama ya da geri
cekilme aksiyonuna sahip olacaktir; sonu¢ olarak, ving kolunun stabil konumu

degisecektir, ve bu nevi varyasyonlar flotasyon olarak adlandirilir.

Mevcut bulugsun tercih edilen bir yapilanmasinda, girdi modulu ilave olarak ving kolu
ya§ silindiri (1) icerisindeki piston cubudunun konum sinyalini alir, isleme modull
piston cubugunun konumunu bir daha dnceden belirlenmis olan konum ile kiyaslar,
ve kontrol madulu piston gubugunu daha dnceden belirlenmis olan konumda stabilize
etmek icin kontrol eder; bu yol ile, ving kolunun makroskobik flotasyonun dnlenmesi

ve bu sayede ving kolunun stabilitesinin korunmasi ve ving kolu Uzerindeki
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titresimlerin  bastinimasi igcin piston ¢ubudunun konumu gercek zamanl olarak
duzeltilir.
Burada, daha onceden ayarlanmig olan konum, piston sabit durumda oldugu zaman,

ving kolu yag silindirindeki pistonun (1) konumudur.

Tercihen, bir titresim bastirma kontrol vanasi (4), kontrol modulu ve ving kolu yag
silindiri (1) arasinda baglanmistir, ve titresim bastirma kontrol vanasi (4) ving kolu
yag silindirini (1} kuvvet kontrol sinyali ve konum kontrol sinyaline gore duzenler.

Mevcut bulusta, ving kolu uzerindeki titresimleri bastirmak icin, titresim bastirma
kontrolorunun (5) girdi modulu ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvet sinyalini
almahldir; daha tercihen, girdi modulu ving kolu yag silindiri (1) icerisindeki pistonun
konum sinyalini almahldir; buna ilave olarak, isleme modulu tespitin sonuglarini
karsihk gelen daha onceden belidenmis olan degerler (cikti kuvveti varyasyonun esik
dederi ya da pistonun daha onceden belilenmis olan konumu} ile karsilagtirmalidir,
ve daha sonra geri besleme kontrolu, kiyaslamanin sonucuna goére kontrol modulu

tarafindan ving kolu yag silindiri (1} igin uygulanmalhdir.

Mevcut bulusta saglanan kontrolorun uygulanmasinda, tercihen ving kolu yag silindiri
(1) titresim bastirma kontrol vanasi (4) araciidr ile kontrol edilmektedir; titresim
bastirma kontrol vanasi (4), kontrol modulunden giktilanan kontrol sinyaline gore ving
kolu yag silindirini (1) kontrol etmek igin kontrol modulu ile ving kolu yag silindiri (1)
arasina baglanmistir. Bu nedenle, titresim bastirma kontrol vanasi (4), ving kolu yag
silindirinin (1) cikti kuvvetini ya da ving kolu yag silindirinin (1) ¢cikti kuvvetini ve

pistonun konumunu kontrol etmek icin uygun sekilde ayarlanabilir.

Mevcut bulug, bir beton dagitma aparati icin bir ving kolu titresim bastirma cihazi
sadlamakta olup, icerisinde ving kolu, ving kolu her bir bolumunu sirasi ile hareket
etmek Uzere tahrik etmek igin bir ving kolu yag silindiri (1) igerir; titresim bastirma
cihazi, ving kolu yag silindirinin (1) cikti gucunu tespit etmek icin dizayn edilmis olan
bir birinci sensoru (2) ve hir kontroloru (5) icerir, ve kontrolor (5) sirali bir sekilde
baglanmis olan bir girdi modulunu, bir isleme modulunu, ve bir kontrol modulunu
icermekte olup, icerisinde:

birinci sensor (2), kontroloriin (5) girdi modulune bagdlanir ve girdi modulu, ¢ikti

gucu sinyalini isleme modulune iletmek i¢in dizayn edilmistir;
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isleme modulu, elde edilen ¢ikti kuvveti sinyaline dayanarak bitisik zaman
noktalarinda c¢ikis kuvveti varyasyonunu hesaplamak, varyasyonu daha
onceden belirlenmis olan bir esik dederi ile kargilastirmak, karsilagtirmanin
sonucuna gore bir kuvvet kontrol sinyali uretmek ve kuvvet kontrolunu iletmek

icin tasarlanmigtir;

kontrol modulu, bir daha onceden belirlenmis olan aralik igerisindeki ¢ikti
kuvveti varyasyonlarini korumak icin kuvvet kontrol sinyaline gore ving kolu
yag silindirinin (1) gikti kuvvetini kontrol etmek ve duzenlemek igin dizayn

edilmistir.

Mevcut bulusta agiklanan metodu uygulayan bir titresim bastirma cihazi temin
edilmistir. Mevcut bulusun teknik semasi, bir ving kolunun titresimini esas itibari ile
ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvetinin kontrol edilmesi sureti ile bastirir. Spesifik
olarak, mevcut bulusta agiklanan titresim bastirma metodu uygulandiyi zaman,
genellikle ving kolu yag silindirinin (1) gikti kuvvetinin varyasyonu ilk olarak birinci
sensor (2) tarafindan tespit edilir; daha sonra, ving kolu yag silindirinin (1} ¢ikti
kuvveti sinyali, kontrol cihazinin (5} girdi modulu tarafindan bir tespit cihazindan
alinir; daha sonra, c¢ikti kuvveti varyasyonunu elde etmek igin ¢ikti kuvveti sinyali
isleme modull tarafindan iglenir; varyasyon daha onceden belirlenmis olan bir esik
deger ile karsilagtirilir, karsilastirmanin sonucuna gore bir kuvvet kontrol sinyali
uretilir ve kuvvet kontrol sinyali kontrol modulune iletilir; ve son olarak, ving kolu yag
silindirinin (1) ¢iktr kuvveti, daha onceden belirlenmis olan bir esik deger araliginda
kontrol modulu tarafindan kontrol edilir; genellikle, kontrol modullt, ving kolu yag
silindirinin (1) g¢ikti kuvvetini bir aktuator (ornek olarak bir kontrol vanasi) vasitasi ile

kontrol eder.

Mevcut bulusta, ving kolu Uzerindeki titresimler, ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti

Kuvvetinin varyasyonu vasitasi ile yansitilmigtir.

Ek olarak, mevcut bulustaki titresim bastirmaya yonelik teknik sema titresimleri
bastirmak i¢in ving kolu Uzerindeki titregsimlerin  zittt olan fazdaki titresimleri
galistirmaz; bunun yerine, ving kolunun titresim enerjisini azaltir ve bu sayede

kaynaktan gelen ving kolu Uzerindeki titresimleri bastirir.

Bir beton dagitma aparatinin pompalama igleminde, ving kolu Uzerindeki titresimler,

ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetinin degismesine neden olur ve ving kolunun
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ciktl kuvvetinin degisimi ving kolu uzerindeki titresimleri yansitir.Bu nedenle, mevcut
bulustaki titresim bastirma fikri, ¢ikti kuvvetinin ciddi sekilde varyasyonunu énlemek
ve bu sayede ving kolu uzerindeki titresimleri bastirmak i¢in belirli bir araliktaki ¢ikti

kuvvetinin varyasyonunu kontrol etmektir.

Burada, ving kolu yag silindirinin (1) gikti kuvvetinin varyasyonu, teknigin mevcut
durumundaki uygun olan herhangi bir yaklagsimda tespit edilebilir; drnek olarak, ving
kolu yag silindirinin (1) cikti kuvveti dogrudan dogruya ya da dolayh olarak tespit
edilebilir ve daha sonra bitisik zaman noktalarindaki ¢ikti kuvvetinin varyasyonu
hesaplanabilir; buna ek olarak, ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvveti, uygun
herhangi bir yaklasimda duzenlenebilir. Bu konular burada daha ayrnintili

aciklanmayacaktir.

Mevcut bulusun teknik semasinin, ving kolu yag silindirinin (1) g¢ikti kuvvetinin
buyuklugu verine, ¢ikti kuvvetinin dedisimini izlemeyi amacladigi belirtimelidir, yani,
esik degeri gikti kuvvetinin kendinin yerine, gikti kuvvetinin varyasyonu igin daha

onceden belirlenmistir.

Yukarida tarif edilen teknik sema ile, mevcut bulus ving kolunun titresimlerini, ving
kolu yag silindirinin gikti kuvvetini izlemek ve kontrol etmek sureti ile bastinr. Mevcut
bulusta, ving kolu yag silindirinin ¢ikti gucunun varyasyonunun ving kolu uzerindeki
titresimleri yansitmak igin tespit edildigi igin, ving kolunun durusunun ve ug
deplasmaninin etkisini degerlendirme ihtiyaci olmadan, ving kolunun titresimleri
dogrudan dogruya kontrol edilir ve zaman gecikmesi kisadir; buna ilave olarak, ving
kolu yag silindirinin basinci dogrudan dogruya kontrol edilir ve ¢ikti gucunun
varyasyonlan bir spesifik aralik icerisinde korunur; bu kontrol islemi, ving kolunun
durusu ve dinamik ozellikleri ile dogrudan dogruya bir iliskiye sahip olmadid icin
kontrol islemi herhangi bir ving kolu durusuna uygulanabilirdir; ilave olarak, mevcut
bulusta agiklanan metodu uygulayan cihaz yapisal olarak basittir ve orijinal sisteme

herhangi bir degisiklik olmadan yuksek oranda tasinabilirdir.

Tercihen, titresim bastirma cihazi ilave olarak pistonun ving kolu yag silindirindeki (1)
konumunu tespit etmek igin dizayn edilmis olan bir ikinci sensor (3) icermekte olup,
icerisinde:

ikinci sensdr (3), kontrolorun (5) girdi modulune badlanir ve girdi modulu,

konum sinyalini igleme modulune iletmek icin dizayn edilmistir;
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islem modulu ilave olarak, elde edilen konum sinyalini daha onceden
belirlenmis olan bir konum ile karsilastirmak, karsilastirmanin sonucuna gore
bir konum kontrol sinyali olusturmak ve konum kontrol sinyalini kontrol

modulune iletmek icin dizayn edilmigtir;

kontrol modull ilave olarak, pistonu daha dnceden belirlenmis olan konumda
tutmak igcin pistonun konumunu konum kontrol sinyaline gore kontrol etmek

igin dizayn edilmigtir.

Ving kolu yag silindirinin (1) calistinimasi isleminde, g¢ubuk boslugunun alani
gubuksuz boslugun alanindan farkh oldugu ve yuk ving kolu yag silindiri (1)
icerisindeki piston gubugunun deplasmani Uzerinde etkiye sahip oldugu icin, ving kolu
yag silindiri (1) igerisinde piston cubudu kacinilmaz bir sekilde ving kolu yag
silindirinin (1) ¢ikti kuvvetini duzenlemek icin islemde makroskobik uzama ya da geri
cekilme aksiyonuna sahip olacaktir; sonu¢ olarak, ving kolunun stabil konumu

degdisecektir, ve bu nevi varyasyonlar flotasyon olarak adlandirilir.

Mevcut bulusun tercih edilen bir yapilanmasinda, ikinci sensor (3) ving kolu yag
silindiri (1)} igerisindeki piston gubudunun deplasmanini tespit eder, kontrolorun (5)
girdi modulu ikinci sensor (3) tarafindan elde edilmis olan deplasmani alir, igleme
modulu piston gubugunun konumunu bir daha énceden belilenmis olan konum ile
kiyaslar, ve kontrol modulu piston gubugunu daha énceden belirlenmis olan konumda
stabilize etmek igin kontrol eder; bu yol ile, ving kolunun herhangi bir makroskobik
flotasyonunun onlenmesi ve bu sayede ving kolunun stabilitesinin korunmasi ve ving
kolu Uzerindeki titresimlerin bastirimasi icin piston ¢ubugunun konumu gergcek

zamanh olarak duzeltilir.

Burada, daha onceden ayarlanmig olan konum, piston sabit durumda oldugu zaman,

ving kolu yag silindirindeki pistonun (1) konumudur.

Tercihen, titregsim bastirma cihazi ilave olarak, kontrol modulu ile ving kolu yag
silindiri (1) arasina badlanmis olan ve ving kolu yagd silindirini (1) kuvvet kontrol
sinyaline ve konum Kkontrol sinyaline godre ayarlamak igin dizayn edilmis olan bir

titresim bastirma kontrol vanasi (4} igerir.
Mevcut bulusta, ving kolu uUzerindeki titresimleri bastirmak igin, titresim bastirma
kontrolorunun (5) girdi modulu ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvet sinyalini

almahdir; daha tercihen, girdi modulu ving kolu yag silindiri (1) icerisindeki pistonun
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konum sinyalini almalidir; buna ilave olarak, isleme modulu tespitin sonucunu karsilik
gelen daha dnceden belirlenmis olan degerler (¢cikti kuvveti varyasyonunun esik
degeri ya da pistonun daha onceden belirlenmis olan konumu} ile karsilastirmalidir,
ve daha sonra geri besleme kontrolu kiyaslamanin sonucuna gore kontrol modulu

tarafindan ving kolu yag silindiri (1} igin uygulanmalidir.

Bu tercih edilen yapilanmada, bir titresim bastirma kontrol vanasi (4) eklenmistir,
titresim bastirma kontrol vanasi (4), ving kolu vag silindirini kontrol modulunden
ciktilanmis olan kontrol sinyaline gore kontrol etmek igin kontrol modulu ve ving kolu

yag silindiri arasinda baglanmistir.

Bu nedenle, titresim bastirma kontrol vanasi (4), ving kolu yag silindirinin (1) cikti
kuvvetini ya da ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvetini ve pistonun konumunu

kontrol etmek icin uygun gekilde ayarlanabilir.

Sekil 1'de gosterildigi gibi, gergcek uygulamalarda, titresim bastirma kontrolu
durduruldugu zaman, yag devresinin guvenli bir sekilde kilittenmesini saglamak igin,
titresim bastirma kontrol vanasi (4) ile ving kolu yag silindiri (1} arasina bir hidrolik kilit
(6) baglanmistir, ve hidrolik akiskanin akisini titresim bastirma kontrol vanasindan (4)
ving kolu yag silindirine (1) uygun bir sekilde ving kolu yagd silindirini (1) kontrol
edecek sekilde kontrol etmek igin dizayn edilmistir.

Buna ek olarak, Sekil 1'de gosterildigi gibi, ving kolu yag silindirinin (1) ¢ikti kuvvetini
tespit etmek icin dizayn edilmis olan birinci sensor, ving kolu yag silindirindeki (1)

piston cubuguna monte edilebilir.

Tercihen, titresim bastirma kontrol vanasi (4), bir hidrolik solenoid vanasidir. Daha

tercihen, titresim bastirma kontrol vanasi (4), elektrikli bir orantili ters vanasidir.

Muhendislik makinelerinde, hidrolik solenoid vanalar genellikle kontrol aktuatorleri
olarak kullanilir. Muhendislik makine alaninda, hidrolik cihazlar genellikle tahrik etme
gucu saglamak icin kullanilirken, solenoid vanalar genellikle hidrolik akigkanin akigini
ve vyonunu kontrol etmek icin kullanmlir. Mevcut bulusun tercih edilen bir
yapillanmasinda, titresim bastirma kontrol vabasi (4) olarak elektrikli orantih bir geri
donus vanasi kullanilir; elbette, mevcut bulusa uygun baska herhangi bir hidrolik
solenoid vana kullanilabilir ya da titresim bastirma kontrol vanasi (4) arzu edilen

servo kontrol fonksiyonunu uygulayabilen herhangi bir baska vana olabilir.
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Mevcut bulustaki ving kolu yag silindirinin (1) cikti kuvvetinin kontrol degiskeninin
genellikle cok kuguk oldudu, yani titresim bastirma kontrol vanasinin (4) ving kolu yag
(1) silindiri icin ince kontrol yapti§i genellikle belirtimelidir. Buna ilave olarak,
pistonun ving kolu yag silindirindeki (1) darbesinin sinirli olmasi nedeni ile, titregsim
bastirma kontrol vanasi (4) tarafindan uygulanan pistonun konumunun duzenleme
miktan genellikle gok kuguktur. Bu nedenle, titresim bastirma kontrol vanasi (4)
secildigi zaman kontrol dogrulugu dikkate alinmalidir. Ornek olarak, titresim bastirma
kontrol vanasi (4), titresim bastirma kontrol vanasinin (4) ¢iktisini hassas sekilde
ayarlamak uzere, kontrol modulunden ¢ikan kontrol sinyaline gore vananin agilma

derecesini duzenler.

Buna ilave olarak, titresim bastirma kontrol vanasi (4), ving kolu yag silindirini (1)
dogrudan dogruya kontrol edebilir; alternatif olarak, titresim bastirma kontrol vanasi
(4) ve ving kolu yad silindiri (1) arasina bir titresim bastirma kontrol silindiri
eklenebilir; bu durumda, titresim bastirma kontrol vanasi (4) titresim bastirma kontrol
silindirini kontrol eder ve titresim bastirma kontrol silindiri kontrolu ving kolu yag
silindirine (1} aktanr. Diger bir deyisle, titresim bastirma kontrol vanasi (4} bir
dogrudan dogruya kontrol metodu ya da dolayl kontrol metodu kullanilabilir, ve iki
metot farkli ozelliklere sahiptir: dogrudan dogruya kontrol sadece titresim bastirma
cihazini basitlestirmek ve maliyeti dusturmekle kalmaz ayni zamanda mevcut olan
sistemlere kurulmasi icin yararhdir ve yuksek oranda ¢ok yonluluge sahiptir; bununla
birlikte, dogrudan dogruya kontrolun kullaniimasinin  uygun olmadigi bazi
durumlarda, dolayl kontrol kullanilabilir, buna ilave olarak, iki metot kombinasyon
halinde kullanilabilir, yani, diger ving kolu yag silindirleri (1) titresim bastirma kontrol
vanasinin (4) kontrolu altinda titresim bastirma kontrol silindiri araciligi ile kontrol
ediliyorken, bazi ving kolu yag silindirleri (1} dodrudan dodruya titresim bastirma

kontrol vanasi (4) ile kontrol edilebilir.

llave olarak, bir ving kolunun birden fazla bdlumden olusmasi ve her bélumin ayri bir
ving kolu yag silindirine (1) sahip olmasi nedeni ile, mevcut bulus, tum ving kolu yag
silindirlerini {1) tespit edebilir ve kontrol edebilir ya da gerektiginde ving kolu yag
silindirlerinin (1} bir kismini tespit edebilir ve kontrol edebilir; titresim bastirma

kontrolor (5) ve cihaz fiili duruma gore gerektidi sekilde ayarlanabilir.

Tercihen, titresim bastirma cihazi ilave olarak kontroldrun (5) ACIK/ KAPALI'sini
kontrol eden bir kontrol anahtari (7) icerir.
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Mevcut bulustaki titresim bastirma cihazi baslatildigi zaman, sensorler ve kontrolor
(b) surekli olarak tespit etme ve kontrol gergeklestirecektir ve 1srarla eneriji
tuketecektir. Buna gore, mevcut bulusun tercih edilen bir yapilanmasinda, titresim
bastirma cihazi ilave olarak bir kontrol anahtan (7) icerir. Ving kolu uzerindeki
titresimleri kontrol etmek gerekli olmadigi zaman, ftitresim bastirma cihazini
durdurmak igcin kontrol anahtari (7) kapatilabilir; ving kolu Uzerindeki titresimleri

kontrol etmek gerektigi zaman, kontrol anahtan (7) acilabilir.

llave olarak, bu belgede aciklanan titresim bastirma cihazini iceren bir beton dagitma

aparat saglanmaktadir.

Mevcut bulusun bazi tercih edilen yapilanmalarn, ekteki cizimlere atifta bulunmak
sureti ile yukanda tarif edilmis olmakla birlikte, mevcut bulus bu yapilanmalardaki

detaylar ile sinirli degildir.
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