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OZET

BIR TRAKTORUN FREN SISTEMI

Bulus bir g¢ekici arag¢ d&zellikle traktdr igin bir fren sistemi
(1) ile 1lgilidir. Fren sistemi (1) bir rodmork kumanda wvalflna
(7) sahiptir. Besleme kavrama kafas] (22) ile besleme haznesi
aras na bir kopma valf ] (11) dizenlenmistir. Kopma wvalfl (11)
ilk disletim konumuna ve bir ikinci isletim konumuna sahiptir.
Kopma valflnln (11) klsma valf ) enine kesiti ikinci isletim
konumunda ilk isletim konumundakinden kiigliktiir, Bulusa gore
kopma wvalfll elektronik kumanda edilir. Bunun i¢in fren sistemi
kopma valflnlC (11) bir kopma durumunda ikinci isletim
konumunda kumanda eden bir elektrikli kumanda sinyali
olusturan bir kumanda iUnitesine (33) =sahiptir. Kopma wvalf|
(11} bir elektro pnématik on kumanda wvalfl (42} i{izerinden
kumanda edilebilir. Fakat kopma valf In In (119 dodrudan

elektronik kumandas ] da mimkindir.
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ISTEMLER

l. Bir ¢ekici arag, dzellikle bir traktdr igin,

a) bir hidrolik fren basCnclna baglll olarak bir rémork icin
pnématik fren kumanda bas Incll olusturan bir rémork kumanda
valfIna (7) ve

b) kepma wvalflnlCn (11) ikinci isletim konumundaki klsma valf]
enine kesitinin (59) ilk isletim konumunda olandan kiigiik
oldudu, bir besleme kavrama kafas] (22) ile bir baslng¢ll hava
kaynagdl)l araslna dizenlenen, bir ilk isletim konumuna ve Dbir
ikinci isletim konumuna sahip bkir kopma wvalf lna (11)sahip
olan,

c) kopma wvalflinL (11) bir kopma durumunda ikinci isletim
konumunda kumanda eden bir elektrikli kumanda sinyali
olusturan kumanda lojigi ile donatllan bir kumanda Unitesinin

(33) mevcut oldudu
bir fren sistemi olup, 6zelligi;

d) hidrolik fren hattlndaki (5) basInc] algllavan bir sensdriin
mevcut olmasl ve pndmatik fren Kkumanda hattlCndaki (16} basInc]
algllayan bir sensdrin (35) mevcut olmaslC ile ve

e) kumanda Unitesinin (33)

ea) -hidrclik fren hatt Indaki (5) Dbaslincl alglllayan sensdrin

(31) sinvalinin,

- pnématik fren kumanda hattlndaki (16) baslLncl alglJlavan
sensdr (35) sinyvalinin karsClastlCrClmasC veya oranl temelinde
bir kopma durumunu algllayan veya

eb) bir kopma durumunun algl lanmasl icgin

- pnématik fren kumanda hattl ndaki (16) basl ncll alg llayan
sensdr (35) sinyalinin dedisim h Iz nll dederlendiren ve/veya

- hidreolik fren hattlCndaki (5) bkaslCncl algidlayan sensdr (31)
sinyalinin pnématik fren kumanda hattlndaki (16) basIncd
algllayan sensdr (35) sinyaline oranInln bir esgik deder altlna

distidu veya lUzerine c¢llkt 1§/l zamanl dederlendiren bir kumanda
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lojigi ile donatUlmlds olmas] ile karakterize edilir.

2. Istem 1'e gdére fren sistemi olup, ©6zellidi; elektrik

kumanda sinyalinin, kopma wvalfll (11} ic¢in kopma wvalflnl
(11) bir kopma durumunda ikinci isletim konumunda kumanda
eden bir 4n  kumanda baslinc | olusturan bir elektro
pnématik on kumanda valf_na {42) iletilmesi ile

karakterize edilir.

. Istem 1'e gdre fren sistemi olup, &6zellidi; elektrik

kumanda sinyalinin, bir kopma durumunda kopma wvalf_Inln
(11) ikinci isletim konumunda kumanda edilmesi ig¢in kopma
valf | (11} valf g&vdesini {51) hareket ettiren bhir
elektro manyetik aktilatdre (64) iletilmesi ile

karakterize edilir.

. Istem 1l'e gére fren sistemi (1) olup, 6zellidi; kumanda

initesinin  (33), bir kopma durumunun algllanmas ] igin
hidrolik fren hattlndaki (5) basnclL algllayan sensér
(31) sinyalinin pnématik fren kumanda hatt Indaki (16)
baslncl algldlayan sensér (35) sinvyvali ile karsldlastJrma
veya oranlama scnucunu bir esik deder 1ile karsg_lastdran

kumanda lojigi ile donatJlmas’] ile karakterize edilir.

. Oneceki istemlerden birine g&re fren sistemi (1) olup,

6zelligi; roémork kumanda wvalf nlln (7)), Xkopma walf Inlin
(11), en az bir sensdrin (31; 35) ve/veya kumanda
initesinin (33) bir c¢ekici arag wvalf Unitesine (23)

entegre edilmesi ile karakterize edilir.

. Onceki istemlerden birine g&re fren sistemi olup,

ozelligi; kumanda Unitesinin {33) farkll tiplerde
hidrolik fren sistemleri (1) dic¢in ¢esitli kadgll 1l klar,
referans ¢izgileri wveya referans alanlarll kullanarak
farklC kumanda sinyalleri olugsturan kumanda lojigi ile

donatlClmaslC ile karakterize edilir.

.a) Ilk hidrolik isletim basCnclna sahip ilk tipte c¢ekici

aracglar veva traktérler icin uygun olan, dnceki
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istemlerden birine gére fren sistemlerine (1) sahip bir
ilk parca grubuna ve
b) 1lk hidrolik isletim bas_Inclndan farklld olan ikinci bir
hidrolik disletim Dbaslnclna sahip olan ikinci tipte c¢ekici
araglar veya traktdrler ig¢in uygun coclan, &nceki istemlerden
birine gbre fren sistemlerine (1) sahip ikinci bir parca
grubuna sahip olan ve
c) her iki parga grubunun fren sistemlerinde (1) aynll kopma
valf_Inln (11) mevcut oldudu ve
d) her 1ki parca grubunun fren sistemlerinin (1) kumanda
initelerinin (33), kopma wvalflnl (11} bir kopma durumunda
ikinci isletim konumunda kumanda eden kumanda sinyalini,
ilgili wparca grubuna dilizenlenen hidrolik isletim basInclna
bagdll olarak belirleyen, 1ilgili par¢a grubu kumanda lojidi
igin &zel baglll klar In, referans ¢izgilerinin veya referans
alanlar Inn kullanllabildigi kumanda lojidine sahip oldudu

fren sistemleri (1} grubu.
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TARIFNAME

BIR TRAKTORUN FREN SISTEMI

TEKNIK ALAN

Bulus, Istem 1’in genel tan mna gére bir c¢ekici araclin,
bzellikle bir traktdriin fren sistemi ile ilgilidir. Burada
cekici ara¢ bir hidrolik fren sistemine sahiptir. Bir rdmork
kumanda wvalf ]l aracl10§Iyla bir hidrolik fren baslnclnln rémork
icin bir pnématik fren kumandasl baslnc na doénidstirtlmesi
saglanllr.

Bulus, ayrl ca hidrolik fren sisteminin bir ilk hidreolik fren
baslnclna sahip oldugu ilk tipte c¢ekici arag vevya traktérler
i¢in uygun olan fren sistemli bir ilk par¢a grubuna ve g¢ekici
aracn hidrolik fren sisteminin ilk hidrolik isletim
basl ncl Indan farkl | colan ikineci bir hidrelik isletim basl nclina
sahip cldudu ikinci tipte cekici arac ve traktdrler icin uygun
olan fren sistemli ikinci bir parca grubuna sahip bir fren

sistemi grubu ile ilgilidir.

ONCEKI TERNIK

Pnématik fren sistemine sahip rémork genel olarak bir besleme
kavrama kafasl wve bir pndmatik fren kavrama kafasl| {izerinden
bir c¢ekici araca Dbaglanl r. Burada fren kavrama kafas |,
romorkun  frenlenmesini c¢ekici aracln frenlenmesine adapte
etmek amacllyla bir fren kumanda hattll {zerinden tercihen
stirici tarafllndan iletilen fren talebine uygun bir pndmatik
fren bas nc | aktarlm n| saglarken besleme kavrama kafasll,
rémork igin bir besleme bas Inc In In hazllrlanmasl nll sadlar. Fren
kavrama kafas | Uzerinden baglanan fren kumanda hatt |
koptudunda wveva baska bir catlak olustudunda c¢ekici aractan
romorka pndmatik fren basIncinIn vwve bdylece fren talebinin

pndématik aktarim’] miimkiin degildir, héylece romorkun
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frenlenmesi de mumkin olmamaktadlr. Ayn_] zamanda rdmork ile
cekici arag¢ araslndaki mekanik badlantl da koparsa rémork

(asaglda acllklanan acil fren fonksiyonlu rodmork fren walf]
kullanmlC olmayan) c¢iddi hasarlara neden olabilecek sekilde
serbest ve frenlenmemis bigimde hareket eder. Bunun &nlenmesi
i¢gin bir rdmorkun pnématik fren sistemleri bir acil fren
fonksiyonuna sahip olan rdmork fren wvalfll ile donatClmCstlr.
Acil fren fonksiyonu, &zellikle bir kagak nedeniyle besleme
hatt_Indaki basIn¢g kesildiginde otomatik olarak bir acil
frenleme yapar. Besleme hattll sorunsuz oldugunda da fren
kumanda hatt In In kopmasl veya ayn | alandaki baska bir kacak,
romork fren devresine eklenen cekici aracln besleme
haznesindeki baslngl ] havanln kopan fren kumanda hattl] wveya
aynlL alandaki bir kacak lzerinden vyayllmas Ina ve bdylece acil
fren fonksiyonunu tetikleyebilecek gekilde besleme hatt Inda
bir basn¢ diisiisline neden olur. Burada rdmorkun acil fren
fonksiyonunun tetiklenme zaman | prensip olarak besleme haznesi
hava bosaltlmlinlCn hlzldna badl Idlr.

Pnématik fren sistemine sahip ¢ekici aracg¢lar, dzellikle
kamyonlar 1i¢in prensip olarak kllsmadan, ¢ekici aracin besleme
haznesinin, besleme kavrama kafasll ile bagdland ] kopma wvalfl
kullanl lmaktad Ir. Fren kumanda hattliInda kopma durumunda wveya
burada bir kacak durumunda kopma wvalfll, besleme haznesinin
Ornedin bir klsma wvalf] idzerinden besleme bafdlantl kafas] ile
baglanddg1 ikinci bir isletim konumuna geger. Fren kumanda
hattnda kopma veya kagak nedeniyle besleme haznesi havas]]
bosall rsa, kopma wvalf InIn kl lsma valfl. Uzerinden Dbesleme
hatt Infn k Is |Ilm Is havaland lrmasl| gerceklesir, bdylece k Isma
valf | enine kesitinin seg¢imi ile fren kumanda hatt Inda bir
arJza durumunda hava bosaltdmnCn ve bununla acil fren
fonksiyonu tetiklenmesinin hlzl belirlenebilir.

Graubremse GmbH isletmesinin 1977 vy[ClOndan "G 813: 2/2
pnématik vol wvalfll NW 7/NW 2 kl sma valfl konumu ile c¢all sl r”
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fanlmlna sahip bir montaj kJlavuzundan, g¢ekici aracln bir
besleme haznesi ile baglanabilen bir besleme baglantlslnn ve
bir besleme kavrama kafasld ig¢in ¢Jkls badlant s Inln, wvalf

govdesinin isletim konumun gére klsJImadan wveya klsllarak

birbirlerine bagdland g | sirgli tipinde  bir kopma  wvalf |
bilinmektedir. Burada wvalf gdvdesl bir yay Uzerinden bir ilk
igletim konumuna gecger. ilk isletim konumunda besleme

baglant Is 1 klslllmadan besleme kavrama kafasll ¢lkls baglantl s]
ile badlanr. Burada 1ilk isletim konumuna bir isletim
freninin gergeklesip gerceklesmediginden  bagdlmsllz olarak
gegilir. Valf gdvdesinin her iki &n yiizeyi birbirine ters etki
eden birer kumanda vyiizeyini olusturur. Etki voénd vyvay etkisinin
artl sl ile uyumlu olan bir ilk kumanda yiizeyinde ¢ekici aracln
pndmatik isletim fren devresinin pndmatik fren basUncl etki
eder, bu slrada ikinci kumanda ylzeyine rdémork kumanda valf_|
tarafl ndan kumanda edilen wve fren kavrama kafasllna sahip fren
kumanda hatt | i¢in belirli bir pnématik fren bas Incl etki
eder. Fren kumandz hattl kopmadan kumanda vylzeyvine etki eden
kuvvet {(ksmen veya tamamen) kalkar, béylece vay valf
gdvdesini klsClmayan 1lk isletim konumunda tutar, bu, isletim
freninin c¢allstUrl1lp c¢al dstlr NMmad I Indan baglns Jzdllr, Buna
kars In bir kopma nedeniyle fren kumanda hattlinda pnématik fren
basl ncll kesilirse ikinci kumanda yiizeyi havas | bosgalllr. Cekici
aracIn 1ilk kumanda viizeyine etki eden pnématik fren baslncl,
isletim frenine basdldIfInda wvalf gdvdesini vyayin etkisine
kars bir kisma wvalfinn etkili oldudu ikinci isletim konumun
al lr. Bbylece ar Izall. fren kumanda hatt | nedeniyle es zamanl
hava bosalllml na kars | etki eden romork hava baslincl sisteminin
kllsl Imlls ek dolumu gerceklesgir, bhéylece hlzll kIl sma wvalfllnl n
kOsma karakteristidine bag&ll olan bir baslnc disiisi
gerceklesir.

On vyaylm] olmayan Avrupa patent dékumand EP 15 177 850.1'den

bir c¢ekici arac (2) 1ig¢in 06zellikle bir rdmorkdr veya traktor
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i¢in Sekil 1’e uygun bkbir fren sistemi (1) bilinmektedir.

Burada ¢ekici arag¢ (2), Sekil 1’de sadece her ikl devreye
diizenlenmis olan iki hidrolik fren hattln_n (4, 5)
gosterildidgi iki devreli hidreolik fren sistemine (3} sahiptir.
Hidrolik fren Thattl (4) bir rdémork kumanda wvalf Inln  (7)
hidrolik kumanda badlantls] (6) ile Dbaglldlr. Bir catal (8)
iizerinden hidrolik fren hattlC (5) hem rémork kumanda wvalfinln
(7) bir hidrolik kumanda baglantlls] (9) ile hem de bir kopma
valf_Inln (11) hidrelik kumanda bagdlantlslL (10) ile baglldlLr.
Kopma valfl (11) bir besleme haznesinden (14) baslngl ] hava
ile bheslenen bir besleme bhaglantl slina (13} sahiptir. Rdmork
kumanda valf’] (7) izerinde kir fren kumanda hattd]
(l16)lizerinden bir fren kavrama kafasInln (17) bagl] oldudu bir
¢lUkls baglantlUslna (15) sahiptir. Bir g¢atal (18) idzerinden
rémork  kumanda valf Inlin (7)) c¢lUkls badlant s Ina (15) kopma
valf Inlln (11) pndmatik kumanda baglantJs ] (19) da baglldlr,.
Kopma wvalf |l (11) bir besleme hattl {21) tUzerinden Dbesleme
kavrama kafasll (22) ile badlld olan bir clkls balantIs_Ina (20)
sahiptir. AvrLca kopma valfl (11) ¢lLklCs badlantJds1 (20) bir

catal (29) Uzerinden romork kumanda valfOnn (7) bir
kaglant ls 1 (12) dile baglldlir, Rémork kumanda wvalf nlin (7)
besleme haznesinden (14) Dbeslenmesi bdylece kopma wvalf | (11)

lzerinden besleme kavrama kafas Inln (22) beslenmesine paralel
gerceklesir.
Rémork kumanda wvalf]] (7) ile kopma valflnlCn (11) tekli

muhafazalarla ayrl yap] parcalarl clarak birbirlerine mesafeli

yvapl 1lmasl . mimkindir. Sekil 1'de gdésterilen uygulama o&rnedi
igcin rdmork kumanda wvalfl {7} ve kopma wvalfll (11} bir c¢ekici
arac n valf {initesine (23) entegre edilmistir. Burada ¢ekici

arac wvalf lUnitesi (23) mediler vapllabilir, bu sdrada rémork
kumanda wvalfll (7) wve kopma wvalfll (11) ©ornedin Dbirbirlerine
flanslanan birer modil olusturur. Ayn] zamanda rdmork kumanda

valf | (7) ve  kopma valflnln (11) ortak bkir muhafazada
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bulunmasl da mumkindir. Cekici arag¢ wvalf Unitesi (Z23) bu
durumda hidrolik kumanda baglantlslCnlC (6’), hidrolik kumanda
bagdlant Is In[] (97}, c_lkls badlantlslnl] (157}, c_lkls
baglants_Inld (20°) ve c¢ekici arag valf Unitesinin (23) (burada
tek} vyanl ndaki hidrolik wve pndmatik bilegenlerle iletigime
ge¢mesinl saglayan besleme badlantJsInl (13') olusturur. Fakat
cekici arag¢ wvalf {linitesinde (23) elektronik kumanda {nitesi
gibki elektronik kumanda elemanlarlinln ve/veya elektro manyetik
valf dUnitelerinin entegre edilmesi de mnmlimkindir, bu durumda
cekicl arac valf unitesi (23) bir elektronik kumanda
kadlant Is Ina veya CAN gibi bhir Bus sistemi badlantl sl na sahip
olakilir. Boylece 1¢ kanallar wveya hatlar lUzerinden entegre
romeork kumanda valfInn (7) ve/veya kopma wvalflnn (11) ¢izgi
ile igaretli bir badlantlLsCLnIn (6', 9', 13", 15', 20" } wveva
cizgi clmadan isaretlenen pkir baglantUslnllnh (6, 9, 10, 13, 15,
20) baglanmaslL da mimkindir, Fren sisteminin (1) c¢al Jsma
sekli asadlldaki gibidir: Bir fren etkisinin olusturulmasl icgin
cekici aracln (2) hidreolik fren aktlatdrini isleten hidrolik
fren hatlarCnda (4, 5) az bir hidrelik fren basInc
olusturulur. Burada hidrolik fren hatlarOna {4, 5) hidrolik
fren baslnc nln érnedin en z bir fren pedal |l izerinden sirici
tarafl ndan wverilmesi de mimkiindir. Alternatif wveya ek olarak
bzellikle bir elektronik kumanda Unitesi ile bir hidrolik fren
basCncnCn otomatik olarak olusturulmas] mimkindir.

Ré&mork kumanda wvalflna (7) hidrolik kumanda badlantllar[ (g,
9) 1dizerinden wverilen fren basnclndan rémork kumanda wvalf’]
{7y, <cllkls baglantl sl nda (15) kumanda edilen, fren kumanda
hatt | (16) f{zerinden fren kavrama kafas na (17) iletilen
pndmatik fren kumanda bas Inclin | {dretir. Fren kavrama

kafasCnda (17) uygun bir rdmork karsl kavrama kafasd badlldlCr,

béylece fren sisteminin (1) temel ©pargas] colan zrdmorkun
pnomatik fren sistemine fren kumanda basdnc] iletilir. Burada
rémork  kumanda valfl (7) tercihen rémorkta olusan fren
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etkisinin cekici aracln (2} fren etkisine denk clacadl sekilde
bir fren kumanda baslCncll olusturur. Otcomatik wveya slrici
taraflndan tetiklenen bir uzatlImls fren fonksiyconu clusturmak
icin rdmork kumanda valfl (7) gegici olarak cekici aragta (2)
olandan daha biiyiik bir fren etkisini rdmorkta olusturabilir,
AynlL sekilde siuricil tarafndan wveya bir elektronik kumanda
Unitesi taraflndan ara¢ sabitken, rémork frenlenmezken cgekici
arac In (2) frenlendigi bir kontrol fonksiyonu uygulanmas]]
mumkiundur.

Ozellikle belirtilen ilerlemenin olusturulmas i¢in bir baska
pnématik kumanda badlant Isll mevcutsa bilinen sgekilde ¢ lklls
baglantdsIndaki (15) fren kumanda basInclCnn hidrolik fren
baslncllna bagdll 10§ 1 kumanda baglantllarlna (6, 9} wve dider
isletim kosullarlna adapte edilebilir. Ayvn[l sekilde rémork
kumanda valflnln (7) bir pnématik kumanda baslnc_ nlin
elektronik kumandall bir kumanda wvalfll #izerinden modifikasyonu
ve/veya romork kumanda wvalflinln (7) bir elektronik kumanda
diizenedi taraflndan kumanda edilen bir elektrikli kumanda
baglants_Ina sahip clmasl mimkindir, &zellikle EP 2 165 901 Bl
ve EP 2 305 524 B1"i karslLlastlLrn.

Fren kumanda hattlL (16), bir fren hattl bélumil (27), fren
kavrama katasl (17), fren karsl. kavrama kafas |
(gosterilmemistir) wve fren kumanda hattlnl n rdémork taraf Indaki
bolimi (gdsterilmemistir) 1le olusur. Besleme hattl (16), bir
besleme hattl bdlimid (28), besleme kavrama kafasl (22),
besleme kars] kavrama kafas] (g&sterilmemistir) ve Dbesleme
hatt Inlln  rémork taraf Indaki bdlimlu (gé&sterilmemistir) ile
olusur.

Ornedin fren kumandas | hattlinln rémork taraf ndaki bélimiinde
kavrama kafasnlCn (17) kepmaslC nedeniyle fren kumandas’]
hattInda (16) bir arlza olustudunda fren kumanda hattlndaki

(16) arlLza ve bununl besleme hatt_Indaki baslncln hlzll bigimde

dilsmesi temelinde rodmork kumanda wvalfll (7)) taraflndan besleme
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hattJ (Z1) havaslnln bosaltldlmas] ic¢in rdmork Kkumanda wvalf_In_n

(7) bir delii Ile bir fren kumandasd] durumunda rémork fren
valfl acil fren fonksiyonunun hlzl ] bicimde aktiflestirilmesi
mumkindur. Besleme hattl (21) kopma wvalfl {(11) idzerinden de
besleme haznesi (14) ile bagllld r, béylece besleme haznesinden
(14) basncll havanln besleme hattlna (21) verilmesi
gerceklesir. Besleme hattlndaki (21) baslng distsinin hlzl,
fren kumanda hatt Indaki (16) arllza {izerinden vaylllan bas In¢ll
hava 1le Dbesleme haznesinden (14) verilen DbaslCng¢ld hava
fark Jndan ortaya g¢lkar. Arlza durumunda bkir klsma wvalflinln
araya dizenlenmesi ile Dbesleme haznesinden (14) basl ncl |
havanlCn bkesleme hattlna (21) ek beslemesinin gergeklestidi,
kopma wvalfllnln (11) ikinci isletim konumu etkili oldudunda bu,
besleme hattIndaki (21} basdncdn hlLzllL big¢imde dismesi ic¢in
ksl Imlls bir ek beslemeye neden oclur, béylece rémorkun rémork
fren valfllnIn acil fren fonksiyonunun daha erken tepki vermesi
sadlanabilir. B&éylece kapama valflnln (11) ikinci isletim
konumunda klsma valf Inin etkisinin verilmesi izerinden besleme
hatt_Indaki (21) baslng disgisi ve rdmorkun acil fren fonksiyonu
tepkisinin hilz] yapsal olarak &nceden belirlenebilir.

Sekil 2 fren kumanda hattlinda (16) arlza oldudunda besleme
hatt Ina (21} bas Ing (25} aklslnl (24) gdstermektedir. Burada
ak s In  (24) vyikselisi wve edrisiikinci isletim konumundaki
kopma valflnIn (11) klOsma wvalfl etkisine kaglldlr.

Avrupa Birligi resmi gazetesinde 23.01.2015 tarihinde
yvay[mlanan 2015/68 - 15.10.2014 Avrupa Komisyonunun “Yetkili
yonergesi” normunda aklls (24) ig¢in Dbesleme hattl ndaki (21)
basl nclln iki sanive icginde 150 kPa (1, 5 bar) dederine diismesi
gerektigi ac klanml stllir,

Ayrlca besleme hattlndaki basng¢ saniye basCna en az 100 kPa
(1,0 bar) distiigiinde besleme hattlndaki bkaslng 200 kPa (2,0
kFar) dederine dismeden oOnce zroémeorkun acil fren fonksiyonu

tetiklenmesi gerceklesmelidir. Kllsma wvalfll etkisi ikinci
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isletim konumunda besleme hattlndaki baslng dislislinin
belirtilen hlzda gergeklegebilecedi sekilde gergeklesgir. Dider
taraftan kopma wvalfl (11) besleme hattIndaki (21} bkasIng 2
bara diusmeden once romork fren valfln_n acil fren
fonksiyonunun tetiklenmesini saglar.

Sekil 2’7de 66 < 2 sn. zaman diliminde 2,0 barllJk bkaslCncln
altlCna diglilmesi ile rdmorkun otcmatik frenlenmesi 1ile acil
fren fonksiyonunun tetiklenmesinin gerceklestigi
gorilmektedir. En ge¢ 2 saniye scnra ulasllmasl gereken 67
zaman diliminde 1,5 barl Jk baslnca ulas 1lr.

Yayl mlanmayan Avrupa patent doékiman | EP 15 177 950.1 iginde
igletim konumunun bir vay taraffCndan bir adaptdér pistonu
izerine  baslJlmaslina karsll degistigi, adaptdr pistonunun
hidrolik fren baslncll ile baslld]Igl bir kopma wvalfllnln (11)
farkllL vyapJsal uygulama formlar | ag¢lklanmaktadlr, Kopma
valf Inlin {11) farkll tiplerde ¢ekici araglardaki farkl]
hidrolik fren Dbasl n¢larlina adaptasyonunun sadlanmas | icin
farkll hidrolik fren baslCnclar Inlin etki ettidi farkll adaptér
pistonu yluzeylerine sahip cesitli adaptdr pistonlar]
kullanfOlmaktadlr.

EP 2 631 131 AZ, bir hidrelik fren sistemine ve c¢ekici arac
ile badlanabilen bir rdmork ic¢in pndmatik fren sistemine sahip
olan tarl msal bir c¢ekici aracl tanl mlamaktad r. Hidrolik fren
sistemindeki hidrclik basJnca bagll olarak bir rdomcerk kumanda
valfl] bir fren kavrama kafaslndaki r&mork fren kumanda
baslCnclnl kumanda eder. Bir besleme hattl bir selenoid valf ve
gselenoid valfa eklenen bir c¢atal lzerinden bir taraftan rémork
kumanda wvalfln In besleme Dbagdlant!lsl nl ve diger taraftan
besleme kavrama kafaslinl besler., Selencid valf kumanda {nitesi
taraflndan elektrik wverilmesi ile bir klsma wvalf] Xkonumunu
alabilirken bir aklds konumunda aklCms[Cz bulunur. Besleme
kavrama kafaslnln kopmasll veya diizenlenen besleme hattlnda bir

kacak, bir sensdr lUzerinden alg |lanan, besleme kavrama
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kafaslna giden hattakl bas_In¢ disisi ile algllanlLr. Kumanda
initesi sensdriin &lgiim sinyali temelinde bdyle bir baslng
disiisti alglladliginda selenoid wvalf kumanda iUnitesi taraflndan
ksma valfl konumuna verilir.

BULUSUN AMACT

Mevcut bulus, bir gekici aracg, &zellikle bir traktdr icin

-Farklll tiplerdeki ¢ekici arag¢ veya traktdrler icgin kullanm
olanadgl,

-Farkld hidrolik fren bkaslCnglard,

-Bir kopma durumunun givenli bic¢cimde algl Inmasl| ve/veya

-Farklll hidrolik maddeler, &rnedin fren s kv llarl. veya mineral
vag 1ile isletim acllarIndan iyilestirilmis bir fren sistemi
elde etmektir. AvrlLca bulug farkll tiplerde g¢ekici arag¢lar
i¢in kullanlm aclsCndan iyilesgtirilmis bir fren sistemi grubu

elde etmek amacl tasCmaktadlr.

OzZiM

Bulusun amaclna bulusa uygun badlmslz istemlerin &dzellikleri
ile ulasJlmlCstlr. DiJer tercih edilen vapUlandldrmalar bagl]

istemlerde mevcuttur.

BULUSUN ACIKLAMASI

Bulusa uygun fren sistemi bilinen sekilde bir r&mork ig¢in,
cekici araclin hidrelik fren sisteminin hidreolik fren basl ncl na
bagl] bir pnématik kumanda baslnc] olusturan bir rdmork
kumanda valfllna sahiptir. Boylece rémork kumanda wvalflna
drnedin bir c¢ekmenin olusturulmasl, fren kumanda baslncInln
bir elektro pnématik kumanda 1ile olusturulmasll gibi ek
fonksiyonlar entegre edilebilmektedir (&rnedin kars. EP 2 165
901 B1 ve EP 2 305 524 B1l). Bulusa uygun fren sistemi avrl ca

besleme kavrama kafasl ile bir baslCng kaynadgl dzellikle g¢ekici
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aracIn bir besleme haznesi aras_Jna dizenlenen bir Kkopma
valfna sahiptir. Kopma wvalfl] ilk igletim konumuna wve bir
ikinci disletim konumuna sahiptir. Kopma valfinin klsma wvalfl
enine kesiti ikinci isletim konumunda ilk isletim konumunda
oldugundan  kiguktir (burada ilk isletim konumunda k Isma
gerceklesmeyebilir). Bu nedenle giriste bahsedilen &nceki
teknikte bir kopma durumunda etkili olan kiligiik kisma wvalfl
enine kesitine sahip ikinci isletim konumuna gegilmesi 1le
besleme kavrama kafaslna ek olarak verilen bas_In¢ll hava, bu
ek besleme rdmork kumanda valf |l ve arllzalll fren kumanda hatt]
veya kopan fren kavrama kafasll {{izerinden vyaylllan basl ngl |
havadan az olana kadar kJdsJl0r. Bu, sonug olarak pnématik
romork fren sistemi havaslnIn bosalmaslna, bdylece rimork fren
sistemi acil fren fonksiyonunun tetiklenmesine ve otomatik
frenlemeye neden olur. Burada acil fren fonksiyonunun
tetiklenme hlzl dikingci isletim konumundaki kopma wvalf Inlin
kl lIsma valfl enine kesitine bagllldl r.

Bulus, giriste bahsedilen ©6nceki teknikten farkl] olarak
kopma valfln_n ikinci igletim konumunda hidrolik fren
baslneclnln wverilmesi 1ile kumanda edilmemesini O&nermektedir.
Bulusa gore bir kumanda {nitesinin olmaslL &nerilmektedir.
Kumanda {tnitesi kumanda lojidi ile donatl lml stllr. Kumanda
lojigdi Dbir elektrikli kumanda sinyali f{iretir. Elektrikli
kumanda sinvali kopma wvalfinll bir kopma durumunda ikinci
isletim konumunda kumanda eder. Dider bir ifade 1ile ikinci
igsletim konumunda kopma valf Inlin elektronik kumandas’]
gercgeklegir. Boéyle Dbir elektronik kumanda (bir ayarll da
kapsayan) c¢ok sayllda istede badll ve alternatif veya klumiilatif

avantaja ve yapl land rma olanadlina olanak sadlamaktad r:

-Elektronik kumanda ile kopma wvalfnln ferki tiplerde fren
sistemlerine ve ¢ekici araclara kisisel adaptasyonu gerekli
olmamaktadlr. -Sadece slnlLrll olmayan bir o&rnedin verilmesi

igin bir dider c¢ekici arac¢ 100 barllk bir hidrolik isletim
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baslncld ile idisletilirken 1lk tipte bir ¢ekici arac 20 barllk
bir hidrolik igletim baslncl ile isletilebilmektedir. Kopma
valf Inlln &rnedin isletim bas Incllnn en az %50 corannda bir
hidrolik kumanda ile ikinci isletim konumuna gec¢irilmesi
gerekiyorsa bu, Onceki teknikte hidrolik fren baslincl nlin etki
ettigi wve 11k <¢ekici aragta i1kinci g¢ekici aracln kopma
valfndan beg kat Dblylik bir kopma wvalflnln seg¢ilmesinin
gerektigi devre kuvveti olusturan bir piston ylizeyi
gerektirmektedir. Kopma wvalfll piston vyluzeyinin sunulan bu
kigisel adaptasyonu vyaplL masraflinl, montaj masraf Inll, stok
masrafl Inl , Uretim masrafl nl ve yapl parcas | cesidini
artCrmaktadldr. Bulusa uygun eclektronik kumanda ile bu ve bunun
gibi bir kopma wvalfll ¢ekici arag tipinden badimslz olarak
kullanllabilir, bu durumda farkl] c¢ekici arag tipleri ic¢in
kumanda 1o0jigi, kopma valfinlln c¢esitli bas nglarln mevcut
oldugu ikinci dsletim konumuna gegirilmesi ig¢in elektronik
kumanda sinyali dretebilmektedir (ac¢ lklanan uygulama &rnedi
igin 1lk durumda 10 bar lUzerindekil hidrolik fren baslCnclCnda,
bu sdrada ikinci tipte c¢ekici arag¢ ig¢in kcpma wvalfl gecgisgi
i¢in kumanda sinyali 50 bar lzerinde bir hidrolik fren bas ncl
ile iiretilir).

-Kopma valf Inln isletim konumunun hidrolik kumandasl! ic¢in
ikinci isletim konumuna gecis icin kumanda kriteri olarak
sadece hidrolik fren basInclL dikkate al InlUrken elektronik
kumanda alternatif wveya kiimiilatif olarak diger gecis
kriterlerinin de dikkate alllnmaslna olanak sadlamaktadlr,
béylece bir kopma durumunun alglllanmasl. ig¢in genisletilmis
olanaklar ortaya ¢l kmaktadllr. Sadece s Inllrl | olmayan
6rneklerin verilmesi igin ornedin g¢ekici aracln ¢ift devreli
bir hidrolik fren sisteminde kumanda {nitesi kumanda lojigi
taraflndan sadece bir hidreolik fren Dbas’ncd dikkate
al_Inmayabilir. Daha ziyade her 1iki hidreclik fren bas_Incln_In

tek tek dederlendirilmesi ile veya her iki fren basl nclna
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bagl] olan referans dederleri wveva referans alanlar_nln
dikkate allnmasO ile veya her iki devrenin fren
baslnclar Inlin dikkate alllnmasl] ile kopma durumunun
algllanmasl ic¢in bir kopma kriteri dedgerlendirilebilir.

Bilinen kopma wvalfllnda ikinci isletim konumuna geg¢isin
vapL1ldgL bir kopma durumu olarak dederlendirilen, isletim
slraslCnda bizr fren kumandaslC baslCnclnln klsa slireli
kesilmesi wve/veya hidreolik fren baslnclinln gegici olarak
klsa streli artdsl nCn elektronik kumanda ile kopma durumu
olarak ele alllnmamasl da mimkindir. Kumanda {Unitesinin
kumanda 10jigi arac 111§ vla bulus g¢ergevesinde kopma
durumunun glvenli bicimde algllanmas] ig¢in dider isletim

parametleri ve kriterleri deferlendirilebilir.

Bulus <c¢ercgevesinde kumanda Unitesi sadece keopma valf_Inln
kumandas[nl sadlar. Kumanda initesinin dider kumanda tniteleri
ile, ©zellikle bir Bus sistemi wve/veva elektrikli hatlar ile
sebekelenmesi mimkiindir. Kumanda initesinin, EP 2 165 901 Bl
ve EP 2 305 524 Bl dékiimanlarlUna uvgun diger fonksivonlar(n
gerceklestirilmesi amaclyla kopma valf] kumandaslna ek olarak
fren sisteminin diJer bilegenlerinin &zellikle rdmork kumanda
valf Inlin kumandaslnl sadlayarak ¢ok fonksiyonlu olmasl da
mimkindir. Ayrl ca kumanda Unitesinin ABS veya EBS kumanda
ilnitesi olarak vaplLlmaslC mimkindir.

Bulus, bir kopma durumunun algllanmas] ile ilgilidir. Bulus,
fren sisteminde bir hidrelik fren hattlndaki baslnclC algllayan
bir sensdriin olmaslnl (dolaylll veya dodrudan) Onermektedir.
Burada hidreclik fren hattlndaki wveya hidrolik fren hattInln
catallarl ndaki Dbasling sensdr taraf Indan algl lan Ir. Hidrolik
fren hattlndaki baslncIn dolayll algllanmas] &érnedin bir fren
pedall senséri taraflndan gerceklegtirilir, bu durumda fren
pedalll taraf Indan c¢alllstlrlllan hidrolik sensdr silindirinin
karakteristidine gbre fren pedall konumu hidrolik fren

hatt ndaki baslne ile diliskilendirilir., Bulusa uygun fren
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sisteminde ayrldca fren kavrama kafas_] 1le bagll olan bir
pndmatik fren kumanda hattlndaki basncl algllayan (dolayl’]
veya dogrudan) bir sensér mevcuttur. Burada sensdr Ornedin
pndmatik kumanda hatt_Indaki wveva bir c¢atal_ndaki va da fren
kavrama kafas Indaki basl ncl alg llayabilir. Sensérin rdmork
kumanda wvalflnn, ozellikle pndmatik fren kumanda hatt_Indaki
baslCng ile badlantll] bir sallanan pistonun isletim KkKonumunu
algl lamas | da milmkiindiir. Belirtilen sensdrlerin c_lkls
sinvalinden bir kopma durumu dederlendirilir.

Bulusa gdre kumanda Unitesi, hidrolik fren hattlindaki bas Incl

algl layan sensdrin sinyalinin pndmatik fren kumanda hatt Indaki
basCnecO algdlayan sensdr sinyali ile karsClastCridlmas’]
temelinde bir kopma durumunu algllayan bir kumanda lojigi ile
donatl Iml stlr. Alternatif olarak kumanda lojidinin kopma
durumunun alg llanmasll 1dg¢in sensér sinyallerinin 1iliskisini
dederlendirmesi mumkindir.
Bu, asadlldaki basitlestirilmisg, sl Inl rlayl cl olmayan &rnek
vard Imlyla ayrint ]Il ac klanml stlr: Rémork  kumanda wvalf]
vanLndaki hidrolik fren basIncIna orantll] bir fren kumanda
baslCncl olusturdugunda  hidrolik  fren  hattCndaki  basnc’
algllayan sensdr sinyalinin pnoématik fren kumanda hatt Indaki
basl ncll algl layan sensdr sinyaline sabit oranl ig¢in kusursuz
bir fren sistemi ortaya ¢l kar. Buna kars n bir kopma
durumunda dedismevyen hidrolik fren basIncnda pnématik fren
kumanda hattindaki baslng diser, bdylece Dbelirtilen oran
dedisir, bu, kumanda initesinin kumanda loJjidi taraflndan
algl lanabilir ve |Dboéylece kopma valfllnln ikinci isletim
konumuna gec¢irilmesi i¢in kumanda sinvali olusturulabilir.
Fren kumanda basl nclnln mutlak diigligsiniin bir kopma durumunda
sensor sinvalinin dederlendirilmesi ile algdlanmasl] da
mimkinduir.

Alternatif wveya kumulatif olarak kumanda lojidinin kopma

durumunun alg llanmas | i¢in pndématik fren kumanda hatt Indaki
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baslncld algldlayvan sensdr sinvalinin bir aklds dedisimini
degerlendirmesi mimkindir. Boylece Ornedin sensdr sinyalinin
hllz dedisimi fren kumanda hatt Indaki wveya kavrama kafaslndaki
bir kacadln boyutuna bagll olabilir. DiJer taraftan sensodr
sinyalinin dedigiminin sabit =zaman In In dederlendirilmesi ile
pnématik fren kumanda basInclnn, romork kumanda valf]
taraflndan kumanda edilen bir dedisiminin mi voksa bir kacak
ve béylece bir kopma durumu nedeniyle ortaya c¢llkan bir
dedisimin mi mevcut oldudu anlasllabilir. Ornedin sensoér
sinyalinin hl = dedisiminin veya bir art s Inlin
deerlendirilmesi de mimkindir. Ornedin pnématik fren kumanda
basCncl deisirken, dzellikle azallCrken hidrolik fren
baslncllnl alglllayan sens®r sinyali artls] slflrsa (yani
hidrolik fren bkaslInc] degismivyorsa) bu, bir kacak ve bdylece
bir kopma durumuna isaret eder.
Alternatif veya kimiilatif olarak bir kopma durumunun
algl lanmasl igin kumanda lojidi tarafl ndan hidrolik fren
baslncl sensdrinin ve pndématik fren kumanda baslnc] sensdriiniin
sinyvallerinin orandnIn bkir egsik dederi alt_na distudi veva
dzerine ¢kt silrenin degerlendirilmesi de mimkiindir. Bu
sekilde &rnedin en az bir sinyalin klsa sireli, isletime badll
artl sl veya digistnin hatall bigimde kopma durumu olarak
algl lanmasl dnlenebilir.

Kumanda 1nitesi taraflndan olusturulan kumanda sinyaline
bagdll olarak ikinci isletim konumuna geg¢is tluUril igin bircok

olanak mevcuttur:

Bulusa uygun bir oéneride kumanda sinyali bir kumanda hatt
Uzerinden bir elektro pndmatik &n kumanda valflna iletilir,
On kumanda valfl kopma valfl ig¢in kopma wvalfind bir kopma
durumunda ikinci isletim konumunda kumanda eden bir &n kumanda
basl[ncll olusturur. On kumanda wvalflnn kullanlm], orantJsal
olarak daha kli¢ciik elektrikli kumanda sinyalleri wve daha kiiglik

elektro manyetik aktiataor ile on kumanda bas_Inc_|
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olusturulabildiinden avantajlldlr. DiJer taraftan elektro
pndmatik ©on kumanda, kopma wvalfllnn ikinci isletim konumuna
gecirilmesi ig¢in enerji kaynad]) olarak c¢ekici aragta mevcut

olan baslngl] havay] kullanmaktadlr.

Bulugun bir dider o¢nerisinde kumanda sinyali bir kumanda hatt']
dzerinden bir kopma durumunda kopma wvalflinln wvalf gdvdesini
hareket ettiren bir elektro manyetik aktilatdre iletilir.
Burada wvalf gbdbvdesi dcdrudan elektro manyetik aktilatdérinin bir
makaras] 1le badlll o¢labilir veya delayll olarak tahrik
baglant Is Inda bulunabilir. Valf gbdvdesinin hareketi ile kopma
valf ] ikinci isletim konumunda kumanda edilir. Bu yap lland Irma
icin bir elektro pndématik &n kumanda ic¢in gerekli olan ek hat
baglantlJlarl ve bir 6n kumanda valfl takllabilir.

Kumanda {Unitesinin bir kopma durumunun algllanmaslC di¢in
hidrolik fren hattndaki ve pnématik fren kumanda hattlndaki
basl ncll alg llayan sinyallerin kars llast lrma veya oran sonucunu
bir esik deger ile karglllastllran kumanda lo31igi ile

donatlClmasl mimkindir.

Béylece fren sisteminin belirtilen vyapl elemanlarfCnn ayr’]
olarak vyapdlmas] wve bunlarn elektrikli wve/veya pndmatik
ve/veya hidrolik hatlar dzerinden birbirine baglanmas_]
mimkindir. Bulusun bir dider O&nerisinde rdmork kumanda wvalf [,
kopma wvalfl, en az bir sensdr ve/veya kumanda {nitesi bir
cekici aracIn wvalf {nitesine entegre edilir, burada bu
entegrasyon ortak bir muhafazada gergeklesebilir veya her bir
modiil muhafazaslnln baglantlsll ile, &zellikle modillerin flans
baglantlds] 1ile Dbir g¢ekici arag valf lUnitesine entegre
edilebilir. Burada belirtilen bilesenlerden tercih edilenleri,
istenilen sayl da gekici arac valf initesine entegre

edilebilir.

Bulusun bkir diger vaplland_rmaslC fren sisteminin farkl]

tiplerde hidrolik fren sistemlerinin farkl]l hidrolik isletim
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baslnglarna adaptasyonu ile 1lgilidir. Burada bulus, kumanda
initesinin cesitli bagllCllklar, referans cizgileri veya
referans alanlar_] kullanarak &zellikle farkll hidrolik isletim
baslnc¢clarIna sahip farkl] tiplerde hidrolik fren sistemleri
igin ¢esitli kumanda sinyalleri olusturan bir kumanda lojigi
ile donat_Jlan bir vapllanddrma Snermektedir. Burada
baglldllklar, referans ¢izgileri veya referans alanlarl oSrnedin
kumanda initesinin bir haflza lnitesine kaydedilebilir wve bir
hidrolik fren sisteminin 1ilgili +tipi ig¢in 1lgili hidrelik
igletim baslnclnln bagllllglna bir kopma durumu mevcudiyeti
igin ilgili kriterler vyaz |1 Ir. Bir hidrolik fren sisteminin
belirli bir tipi ic¢in fren sisteminin kurulumu ile sadece
kumanda initesi taraflndan, &zellikle manuel girig ile mevcut
tipin sec¢ilmesi gerekir, Dbkoylece kumanda Unitesi ©dnerilen
bagl J1UglL, referans g¢izgisini veya referans alanlnl kumanda
sinyalinin o¢lusturulmaslL ig¢in kullanabilir. Boylece hidrolik
fren sisteminin farkl | tiplerine kat llan vyap | elemanlar Inlin
vaplLsal dedisiklidi olmadan basit Dbir adaptasvyon mimkiin
olmaktadlr (burada hidreclik fren sisteminin tipine gbdre fren
sisteminde farklld romork kumanda valflarlinln kullandlmas’]
mimkindir) .
Bulus amac InIn bkir diger ¢ézimll bir fren sistemi grubu
bnermektedir. Bu fren sistemi grubu daha &énce belirtilen tiirde
fren sistemleri ile olusan bir 1lk parca grubuna sahiptir.
11k parca grubunun bu fren sistemleri bir ilk hidrelik isletim
basCnclOnlCn etki ettigi ilk tipte cekici aracglar veya
traktdrler icin uygundur. Ayr lca fren sistemi grubu aynl
sekilde daha ©once belirtildigi gibki olusturulan bir ikinci
fren sistemli vyap | grubuna sahiptir.

Ikinci parca grubunun bu fren sistemleri bir ikinci hidrolik
isletim baslnclnln etki ettidi ikinci tipte ¢ekici arag¢lar
veya traktdrler ig¢in uygundur. Burada ikinci hidrolik isletim

basl ncll ilk hidrolik isletim baslinc ndan sapma gdsterir. Fren
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sisteminin her iki parca grubunda bu bilegsenler veya aynJ
bilesenlerin daha fazla sayls] 1le, ©&zellikle aynl kopma
valflar] ile kullanlm mimkin oldudu halde basit bigcimde fren
sisteminin ilgili parca grubu icin kigsisellestirilmesi
uygulanabilir: Bulusa gdre her iki parga grubunun fren
sistemleri kumanda 1initeleri, bir kopma durumunda kopma
valfInlOn i1kinci isletim konumunda kumandaslC icin kumanda
sinyalini 1lgili parg¢a grubuna diizenlenen hidrolik isletim
baslncllna bagdll] olarak belirleyen kumanda lojidine sahiptir.
Burada daha once belirtilen ilgili parga grubu ig¢in spesifik
olan bagll 1l klar, referans g¢izgileri wveya referans alanlar

kullanfllCr.

Bulusun avantajll gelistirmeleri istemlerde, acllklama ve
gsekillerde mevcuttur. Ozelliklerin ve Dbirden ¢ok 6zellidin
kombinasyonlar_Inlin tarifnamede belirtilen avantajlar. yalnlzca
Sdrnektir ve bu avantajlarlin zorlay lc | bir sekilde bulusa uygun
igleme c¢cesitleri tarafl ndan hedeflenmesine gerek kalmadan
glternatif wveya kiimilatif olarak vyluriirliide girebilir. Bu
sekilde, wverilen istemlerin kapsam] dedistirilmeden, ©onceki
baswvuru belgelerinin Ve patentin aclUklama igerikleri
hususunda asad ldaki  durum gegerlidir: Tlave  &zellikler
cizimlerde - &zellikle sunulan geometrilerde wve birden c¢ok
vapl . parcas InIn birkirlerine olan nispi oranlarda, ilgili
dizenlemelerinde ve etki baglantlLlar_nda - gbrulebilir.
Bulusun farkld isleme c¢esitlerinin odzelliklerinin veya gesgsitli
istemlerin Szelliklerinin kombinasyonu, aynl sekilde,
istemlerin secilen geri gondermelerinden farkll | olarak
mumkindir ve burada ©Onerilmektedir. Bu durum, avyr/l cizimlerde
gdsterilen vevya a¢ lklamalarl Inda anl lan brellikleri de
ilgilendirmektedir. Bu ozellikler, cesitli istemlerin
bzelliklerivyle de birlestirilebilir. Benzer sekilde,
istemlerde belirtilen tzellikler, bulusun diger isleme

cegitleri i¢in cllkarl labilir.
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Istemlerde ve tarifnamede belirtilen &zellikler, saylLlar]
bak[mCndan, Y“Yen az” zarflndn anlasgs]ldr bir sgekilde kullanlCm[C
gerekmeden, tam clarak bu sayInin veya belirtilen saylldan daha
buyik bir saylnln bulundudu anlasClmalldlr. Ornedin bir eleman
stz konusu cldudunda tam olarak bir eleman In, 1iki elemanlin
veya daha fazla eleman_n bulundudu anlasClmalldlr. Bu
Szellikler, farklld &zellikler taraflndan tamamlanabilir veva
ilgili dridnin olustudu tek Szellik olabilir.

Istemlerde bulunan referans 1saretleri, istemler taraflndan
korunan nesnelerin kapsamlnlLn kXLs Jtlanmasl n_|
olusturmamaktad r. Yaln lzca, istemleri daha anlas/ 1llr hale

getirme amacIna hizmet ederler.

SEKILLERIN KISA ACIKLAMALARI

Bulus, asaglda, sekillerde gbsterilen tercih edilen igleme
cesitleri vyardimlyla daha ayrfOntll bir sekilde ac¢lklanacak wve

tarif edilecektir.

Sekil 1, bir c¢ekici aracln fren sistemini sematik olarak
gdstermektedir (Onceki teknik, krs. Yaylmlanmayan Avrupa
patent dékiiman EP 15 177 950.1).

Sekil 2, bir fren kumanda hattlnda ardza durumunda bir besleme
hatt Indaki, kopma valf] araclLlUd lyla uygulanabilen basling
aklls Inll gostermektedir (Onceki teknik, krs. Yay Imlanmayan
Avrupa patent dékimanll EP 15 177 850.1).

Sekil 3, bir c¢ekici aracln, dzellikle traktdrin bulusa uygun

fren sistemini sematik clarak gdstermektedir.

Sekil 4, Sekil 3"e uygun bir fren sisteminde kullanl labilen
elektro pndmatik on  kumandal | kopma wvalflnl gsematik
olarak gbstermektedir.

Sekil 5, Sekil 3'e uygun bir fren sisteminde kullanllabilen
elektro pnématik ©on kumandall kopma wvalfllnL sematik

olarak gdstermektedir.
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Sekil o, bir fren sisteminde kullanlClabilen dodrudan
elektronik olarak bir aktiatdr Uzerinden kumanda edilen

bir kopma valf Inll sematik olarak gdstermektedir.

SEKILLERIN ACIKLAMASI

Sekil 3’'e uygun bulusa gbdbre fren sistemi (2) 1ig¢in prensip
olarak besleme haznesi {14), besleme badlantdlard (13, 137),
kopma wvalfl (11}, c¢Ukls baglantlis] (20), catal (29), baglant]]
(20}, rémork Kkumanda wvalfl (7), hidrclik kumanda baglantIlarl
(6, 9, clkls kaglantisll (15), besleme hattd] ({21), fren
kumanda hatt | (16), c¢l klls baglant larll (15", 20") wve kavrama
kafalar | (17, 22) arasl ndaki badlant llar acl slindan Sekil 1’e
gbre olan baglantlUlar denktir, burada bulusa uygun fren
sistemindeki (1) rdmork kumanda wvalfl (7) (yapJdsal olarak ve
baglantdlarl ile) Sekil 1’deki oOnceki teknide uygun rdémork
kumanda wvalflna (7) uygun olarak yaplllabilir.

Bulusa uygun fren sistemi (2) i¢in hidrolik fren hattl (5)
kopma valflinln (11) hidrolik kumanda badlantl sll (10) ile catal
(8) lUzerinden kadglanmaz. Burada hidrolik fren hatt] (5) catal
(8) wve bir c¢atallll hat (30) lzerinden bir sensdrle (31),
burada bir baslng sensédérii ile baglildir. Sensdrin (31) &lclm
sinyali, bir elektrik hattl (32) fdzerinden bir elektronik
kumanda Unitesine (33) 1letilir. Buna gore Sekil 1'den farkl |
olarak Sekil 3'e gdre catal (18) kopma wvalf Inlln (11) pndmatik
kumanda baglantlsOd (19) ile badglld dedildir. Catal (18) bir
catallll hat (34) {zerinden bir sensdrle (35), burada bir
basln¢ sensdril ile baglldlr. Sensdrun (35) olc¢im sinyali, bir
hat (36) Uzerinden bkir elektronik kumanda Unitesine (33)
iletilir.

Kopma wvalfl (11) (besleme badlant’isl1 (13) wve ¢lklls badlantl sl
(20) vanInda) bir kumanda hattlC (38) {izerinden bir kumanda
valf] (39) 1ile bagll olan bir pnématik kumanda badlantlslCna

(37) sahiptir. Kumanda wvalfl (39) Dbir besleme haznesinden
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(14) basInc¢ll hava ile beslenen bir besleme baglantldslna (40)
sahiptir. Kumanda wvalfl (39) ayrlca bir hava tahliyesine (41)
sahiptir. En basit durumda kumanda wvalfl ({39}, kumanda wvalf]
(39) {dzerinden bir akls konumunda kopma wvalfl (11} kumanda
baglant Is Ina (37) besleme haznesinden (14) basl Ingll hava
verilen bir havalandlLrma konumuna ve kopma valfll (11} kumanda
baglantdsInln (37) kumanda wvalfl (39) {lizerinden hava tahlivesi
(41) ile bagland 1] bir hava tahliyesi konumuna sahip clan 3/2
yollu valf olarak vapUllLr. Kumanda valfl (39) kopma valfl (11)
igin bir elektro pnématik on kumanda valflinlL (42) olusturur,
Kumanda valfll (39) bir kumanda hattl| (44) iizerinden

elektronik kumanda idnitesi (33) ile bagll olan bir elektrikli

kumanda badlant Is na (43) sahiptir. Kumanda 1initesi {33)
tarafl ndan sensdrlerin (31, 35) sinyalleri temelinde
belirlenen bir kopma durumunda kumanda Unitesi (33), kumanda

hatt ) (44) izerinden kumanda wvalfllnL (39), elektro pndmatik o&n
kumanda ile kumanda wvalf | (3%) taraflindan kopma valflln n (11),
daha Dbiyvik kldsma wvalfl] etkisinin bulundudu ikinci isletim
konumuna gegirecedi wve 3$Sekil 2'ye uygun olarak rdmorkun acil
fren fonksiyonunun tetiklenmesine neden olacak sekilde besleme
(22) kavrama kafaslindaki baslng diglisiiniin olusagcadl bkigimde
kumanda edecegi sekilde bir kumanda sinyali olusturur.

Sekil 4, slUrgl wvalf olarak vyapl lan bir kopma wvalflinl. (11)
sematik olarak géstermektedir. Kopma wvalflnIn (11) Sekil 4'te
etkili olan ilk isletim konumunda boyuna eksen (45) y&nilinde
kaydirOlarak dlizenlenen bagdlantlClar (13, 20), bir muhafazanlin
(48) Dbir i¢ deligine (47) dlIsarllda s Inllr olan vebir wvalf
gdvdesinin (51) boyuna eksen (45) cevre ydninde ilerleyen bir
olugun (50) bir oluk taban ha (49) igeride s hlr olan bir
halka alana (46) gelir. Halka alan (46), halka alanCn (46)
bliyik enine kesiti ile oranll olarak daha az klsma wvalfl
etkisine sahip clan wveya klsma wvalfl etkisine sahip olmayan

baglant llarlin (13, 20) bkadlanmaslnll sadlar. Valf gdvdesi bir
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vay (5b2) taraflndan $Sekil 4'te gérilen 1ilk i1isletim konumu
yoniinde verilir.

Yay {52) taraflndan itilmeye karsl kumanda wvalfl (39)
Uzerinden gidis konumunda besleme haznesi (14) baslncl ile
kumanda baglantllsl In (37) itilmesi ile valf gdvdesi (51)
boyuna eksen (45) yoénlUnde ikinci isletim konumuna (3ekil 4'te
asadlya dcdru) hareket eder. Bunun icin bkadlantd (37) bir
kumanda alanlna (53) gelir. Kumanda alanl vaydan (52} gelen
tarafta dizenlenen, valf gdovdesinin (51) ©&n tarafll taraf_Indan
olusturulan, wvalf godvdesinin (51) bir kumanda yizeyi (54)
tarafl ndan sl n Irlan lr. Burada kumanda yilizeyinin (54) boyutu,
besleme haznesi (14) baslOncd ile kumanda vyizevyinde (54) wvalf
gbvdesinin (51) vyay (52) taraflndan itilmeye kars] ikinci
isletim kcnumuna hareketi icin yeterli bir kuvvet
olusturulacadl sekilde belirlenir.

Valf g&vdesinin (51) 1ilk idisletim konumundan ikinci disletim
konumuna gegmesi ile halka alan | (46) eksenel olarak
snCrlayan, halka alanlinn (46) kumanda alanlCna (53) giden
taraflna dizenlenen kumanda kenarl (55) i¢ delikte (47)
besleme badlant sl (13) adzlna (56) ilerler. Bu, baslngl’]
havanln sadece besleme badlant slinln (13) daha biiylik enine
kesitine sahip halka alan (46) {dzerinden ¢ lklls baglantlls Ina
(20} wulasmamasl na neden c¢lur. Daha =zivyade basl ngcl | hava bu
volda disarlda ig delide (47) sIndr olan ve igeride c¢aplL oluk
tabanl (49) c¢apndan bilylik olan valf gdvdesi (51) kaplama
ylizeyine (58) snldr olan bir halka alan’] (57) gecer. Halka
alan (57), halka alandan (46) daha kiicik bir enine kesite
sahiptir, bkdylece ikinci igletim konumunda daha kiuciik bir
kllsma wvalfll enine kesitinin (59) baslihgl | havanl n daha biiylik
kOOsma wvalfld etkisi ile badlantOlar (13, 20) araslndaki yoldan
gecmesi gerekir. Kumanda 1initesi (33) taraf ndan bir kopma
durumu algllanmadld Inda kumanda wvalfl (39) hava tahliye

konumunda bulunur, béylece kopma valfll (11} Sekil 4" te
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gdsterilen 11k isletim kcnumunu alldr. Buna karsIn Kkumanda
initesi (33) bir kopma durumu alglladlglnda bir kumanda
sinyali ile kumanda valflnl (39) havalandlrma konumunda
kumanda eder, boylece besleme haznesinden (14) bas_Ingll hava
kumanda wvalfl (39) wve kumanda badlant Isl| (37) tzerinden
kumanda alanlLna (53) wulasJr ve wvalf gdvdesinin (51) kumanda
yvilzeyinde (54) mevcut olan, vay (52) tarafindan itilmevye kars]
kuvvet 1ile ikinci isletim konumuna gelir. Sekil 4'e uygun
uygulama &ornedinde kopma wvalf_nIn (11) Dbirinci wve ikinci
igletim konumunda farkll k_Jsma valf ] anine kesitleri
badlant llar (13, 20) aras Inda etki eden, farkl | kIl sma valf
enine kesitlerine sahip halka alanlar (46, 57) taraflCndan
hazlrlanlr. Sekil 57e uygun uygulama &rnedinde bir muhafaza
(48) 1ic¢ delidinde (47) boyuna eksen yodninde (45) kayabilen, ©on
gerilimli bir baskl vyaylnll (52) destekleyen valf gévdesi (51),
kumanda baglantlislL (37) iizerinden kumanda wvalfll (39) ile badl]
olan bir kumanda alanllna (53) slnlr olan bir kumanda ylzeyini
(54) olusturur.Burada wvalf g&dvdesi (51} ile siirgli wvalf
olugsturulmaz. Burada bkoyuna eksende (45} aynd vyilkseklikte
farkll taraflara dizenlenen badlantidlar (13, 20) bir baglantlC
kanall veya badlantll deligi {60) lizerinden birbirine
badlanm Istl r. Kumanda alanll (53) baslng itmesi olmayan 1ilk
isletim konumunda (Sekil 5"te etkili dedildir) wvalf gbdvdesi
(51) baglantl] delidini (60) tamamen serbest blraklJr, bdylece
maksimum klCsma valf]l enine kesiti mevcut olur.

Buna karsln kumanda alanInln (53) basCnc itmesi ile Sekil 5'te

etkili olan ikinci isletim konumuna gec¢ilebilir. Ikinci
isletim konumunda valf gbvdesinin (51) bir son alan
tarafl ndan o¢lusturulan kIl sma wvalf | gévdesi (61} baglant |

deligine 860) diizenlenir, béyvlece burada azaltilmls bir klCsma
valf]l enine kesiti (59) etkilidir.
Sekil 6, Sekil 4'teki kopma valfllna uygun clarak siUrgi tipinde

vapl lan bir kopma wvalfll (11) uygulama formunu g&stermektedir.
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Burada kopma valflnln (11) gegisi pndmatik &n  kumanda
taraflCndan, kumanda wvalfinlln (39) geg¢isi nedeniyle kumanda
alan Inlln  (53) basIng 1tisi 1ile gergeklesmez. Burada valf
govdesi (51), vay (52) taraflndan itilmeye kars] Sekil 4'e
uygun pndmatik kuvvet vyerine ikinci isletim konumuna gegisi
uygulayan, uygun bir bobin (63) aklmld ile Pir manvetik
kuvvetin olustudu bir makarava (62) sahiptir. Bu durumda
bobin (63) dofrudan kumanda hattl (44) lzerinden, bobinin (63)
uygun elektrik ak_m] icin bir kumanda sinyalinin
olusturulmas_n| sglayan elektrcenik kumanda Unitesi (33) 1ile
badl Idlr. Bobin (63) ve makara (62) ile bir aktidatdér (64)
olusur.

Sekil 3’e gbdre kumanda ftinitesi (33}, kumanda wvalfl (39),
kopma wvalfl (11), baslng¢ senséri (31}, bkaslng senséri (33) ve
rémerk  kumanda wvalf ) (7)), eklenen elektrikli, pnématik ve
hidrolik hatlar ve baglantllarla birlikte bir ¢ekici arag valf
Unitesine (23) (kars. Taral | kenarlar) entegre edilebilir.
Burada bkbir cekici arag¢ wvalf modilinin sensdrler (31, 35) we
romork kumanda valfl (7) ile olusturulmasld da mimkindir (kars.
taralll kenar), burada c¢ekici ara¢ valf modillili her iki hidrelik
fren hatlarlL (4, 5) baglantllar na, kavrama kafalarlL (17, 22)
baglant llarlina ve kopma wvalfln n (11) ¢ klls baglantlls | (20)
ile bagll olan Dbir baglant lya sahip oclabilir. Ayrlica c¢ekici
arac valf modild hatlar (32, 36) i¢in elektrik baglantllarlna
sahiptir.

REFERANS ISARETLERI LISTESI

Fren sistemi

Cekici aracg

Hidrolik fren sistemi
Hidrolik fren hattC
Hidrolik fren hattl
Hidrolik kumanda baglantlslC

=l o 1 W N

Romork kumanda valfll
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8 Catal

9 Hidrolik kumanda baglantlsl
10 Hidrolik kumanda badlant Js]
11 Kopma valfl

12 Baglant

13 Besleme baglantlslL

14 Besleme haznesi

15 CJkls baglantllsl

16 Fren kumanda hattl

17 Fren kavrama kafasl/

18 Catal

19 Pndmatik kumanda badlant s’
20 Clkls baglantlsl

21 Besleme hattl

22 Besleme kavrama kafas |

23 Cekici arac¢ valf initesi
24 Akl g

25 Baslnc

26 Sire

27 Fren hattl] pargasl

28 Besleme hattlL parcasL

29 Catal

30 Catal hat

31 Baslng sensori

32 Hat

33 Elektronik kumanda tinitesi
34 Catal hat

35 BaslIng sensori

36 Hat

37 Kumanda baglantlslC

38 Kumanda hattl

39 Kumanda wvalfl

40 Besleme baglantl s
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42
43
44
45
46
47
43
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
6l
62
63
64
65
56
57

Hava tahlivyesi

Flektro pnématik on kumanda wvalfl

Kumanda badlantlsC
Kumanda hattl
Boyuna eksen

Halka alan

I¢c delik

Muhafaza

Cluk tabanl

Oluk

Valf gdvdesi

Yay

Kumanda alanl
Kumanda vyizeyi
Kumanda kenarl

yiXe I/

Halka alan

Kaplama vyiizevyi
Klsma valfl enine kesiti
Raglantl deligi

K sma valfl gdvdesi
Makara

Bobin

Aktlatdr

Cekici arac valf modili
Zaman dilimi

Zaman dilimi
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