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OZET
BiR SAFT HIiZALAMA SiSTEMi

Bu bulus, arag motorlarimin (A) test ¢evrimlerinin gerceklestirildigi dinamometre
5 test odalarinda saftin tercih edilen yiikseklikte ve yatay pozisyonda

konumlandirilabilmesi i¢in uyarlanan saft hizalama sistemi (1) ile ilgilidir.
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ISTEMLER

. Ara¢ motorlarinin (A) test ¢evrimlerinin ger¢eklestrildigi dinamometre test

odalarinda saftin  tercih edilen yiikseklikte ve yatay pozisyonda
konumlandirilabilmesi i¢in uyarlanan, en temel halinde,

test edilecek motorun (A) krank milinin merkez ekseni ile yatay diizleme dik
pozisyondaki merkez ekseni aym diizlemde olarak dinamometre ile motor (A)
arasinda giic aktarma organi olarak kullanilan saftin (B) monte edildigi saft
yataklayicinin  (6) merkez ekseninin s6z konusu diizlemde bulunmasim
saglayan en az bir ana kaide (2),

ana kaideye (2) yerlestirilen, ana kaide (2) boyunca yer diizlemine dik
pozisyonda asag1 yukar hareket ederek saft yataklayicinin (6) tercih edilen bir
pozisyonda konumlandirlmasim saglayan en az bir diisey hareket kaidesi (3),
dinamometre ile motor (A) arasinda yer alan saft yataklayicinin (6)
dinamometre ile motor (A) arasindaki eksen dogrultusunda tercih edilen
pozisyonda konumlandiriimasim saglayan en az bir yatay hareket kaidesi (4)

ile karakterize edilen saft hizalama sistemi (1).

. Yer diizlemine paralel olarak konumlandinlan ve yer diizlemi ile irtibati

saglayan alt tabla (2.1), ayrica alt tablaya (2.1) dikey pozisyonda
konumlandirilan ve birer plaka formunda olup pozisyonlandirilmas: tercih
edilen saft yataklayicimin (6} aralarinda hareket ettigi dikey simirlayiciya (2.2)
sahip olan ana kaide (2) ile karakterize edilen istem 1’deki gibi saft hizalama

sistemi {1).

. Saft yataklayicinin (6) 6n tanimli pozisyonunu almasi sonrasinda motorun (A)

calistinnlmasi Oncesinde saft yataklayicimin (6) konumunu korumasi igin yer
diizlemine dik olarak acilan sabitleme kanali (2.2.1) iceren dikey sinirlayiciya
(2.2) sahip ana kaide (2) ile karakterize edilen istem 1’deki gibi saft

hizalama sistemi (1).
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. Dikey simrlayicida (2.2) yer alan ve dugey hareket kaidesinin (3) yer

diizlemine dik pozisyonda hareket edebilmesi icin diisey hareket kaidesine (3)
dikey smirlayicinin (2.2) boyunca kilavuzluk eden hareket rayina (2.2.2) sahip
ana kaide (2) ile karakterize edilen istem 1’deki gibi saft hizalama sistemi

(1.

. Ana kaidede (2) alt tabla (2.1) ile paralel bir yapida ve alt tablanin (2.1) ust

kisminda bulunan ve diisey hareket kaidesinin (3) oturtuldugu ve
konumlandinldigl zemine (2.3) sahip ana kaide (2) ile karakterize edilen

istem 1’deka gibi saft hizalama sistemi (1).

. Dikey smurlayicinin (2.2) yer diizlemine dik bir pozisyonda konumunu

korumasi i¢in ise dikey sirlayici (2.2) ile alt tablaya (2.1) kaynatilarak dikey
sinirlayicinin (2.2) belirlenen dik pozisyonda kalmasini saglayan destege (2.4)
sahip ana kaide (2) ile karakterize edilen istem 1°deki gibi saft hizalama

sistermni (1).

. Ana kaidede (2) ver alan dikey smmrlayicilarin (2.2) arasinda yer diizlemine

dik bir dogrultu boyunca asagi yukar1 yonde hareket edebilen, ayrica motorun
(A) test edilmesi siirecinde sabitleme kanalina (2.2.1) monte edilen sabitleme
elemanlar1 aracilifiyla sabitlenen diisey hareket kaidesi (3) ile karakterize

edilen istem 1’deki gibi saft hizalama sistemi (1).

. Birbirine paralel olarak konumlandimlmis iki plaka olan tutucu kaide (3.1) ile

konumlama kaidesi (3.2) ve ayrica tutucu kaide (3.1) ve konumlama
kaidesinin (3.2) birbirine baglantisim1 saglayan birden fazla baglanti kaidesi
(3.3) bulunan diisey hareket kaidesi (3) ile karakterize edilen istem 1’deki

gibi saft hizalama sistemi (1).

. Baglanti kaidesinin (3.3) tutucu kaide (3.1} ve konumlama kaidesine (3.2)

bakmayan tarafinda bulunan ve baglanti kaidesinde (3.3) boydan boya
olusturularak baglant1 kaidesinin (3.3) hareket ray1 (2.2.2) aracilifiyla stabil

bir sekilde yer diizlemine dik dogrultuda hareket edebilmesi i¢in olusturulan
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10.

11,

12,

13.

14.

kilavuza (3.4) sahip diisey hareket kaidesi (3) ile karakterize edilen istem

1"deki gibi saft hizalama sisteri (1).

Baglanti kaidesinin (3.3) diisey dogrultuda hangi pozisyonda oldugunu
belirleyen ve ayrica 6n tanumli pozisyonun disina c¢ikilmas: halinde uyari
vererek baglanti kaidesinin (3.3) daha fazla ilerlemesini engelleyen sensdre
(3.5) sahip diisey hareket kaidesi (3) ile karakterize edilen istem 1°deki gibi

saft hizalama sisterm (1).

Sabitleme kanali (2.2.1) ile beraber kullamlan ve sabitleme kanali (2.2.1)
boyunca olusturulan, ayrica diisey hareket kaidesinin (3) pozisyonunun tercih
edilen konuma getirilmesi sonrasinda diisey hareket kaidesinin (3) bu
pozisyonunu korumasini sabitleme kanali (2.2.1) ile beraber saglayan
sabitleme cikintis1 (3.6) ile karakterize edilen istem 1°deki gibi saft hizalama

sistemi {1).

Diisey pozisyonu tercih edilen yiikseklige getirilen saft yataklayicinin (6) yer
diizlemine paralel bir dogrultuda tercih edilen her iki yonde hareket
ettirilebilmesi icin olusturan yatay hareket kaidesi (4) ile karakterize edilen

istem 1’deki gibi saft hizalama sistemi (1).

Yatay hareket kaidesinin (4) yer diizlemine paralel dogrultuda ileri geri
hareket ettirilmesini saglayan ve kendi ekseni etrafinda ¢evrilebilen bir mil ve
bu milin u¢ kisminda yer alan bir dondiirme elemanmdan olusan ayarlama
elemani (4.2) ile karakterize edilen istem 12’deki gibi saft hizalama sistemi

(1).

Dondiirme elemanimin kendi eksemi etrafinda bir yonde dondiiriilmesi
durumunda yatay hareket kaidesini (4) bir yonde hareket ettiren, dier bir
yonde dondiiriilmesi durumunda ise bir diger yonde hareket ettiren ayarlama

elemam (4.2) ile karakterize edilen istem 12°deki gibi saft hizalama sistemi

(1).
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15.

16.

17.

18.

19.

20.

Yatay hareket kaidesinin (4) ayarlama elemam (4.2) ile tercih edilen
pozisyona getirilmesi sonrasinda motor (A) test siireci 6ncesinde bulundugu
konumda sabitlenmesini saglayan ve yatay harcket kaidesinde (4) bulunan ana
tabla (4.1) ile diisey hareket kaidesinde (3) bulunan tutucu kaideyi (3.1)
birbirine rijit hale getiren sabitleme eleman (4.3) ile karakterize edilen istem

12°deki gibi saft hizalama sistemi (1).

Ana kaideye (2) montajh olup diisey hareket kaidesinin (3) asafi yukari
hareket ettirilebilmesi icin olusturulan, ayrica bir yonde aktive edilmesi
durumunda diisey hareket kaidesinin (3) dikey pozisyonda yukar dogrultuda
bir hareket izlemesini, diger yonde aktive edilmesi halinde ise bu sefer diisey
hareket kaidesinin (3) asag1 yonde bir hareket 1zlemesini saglayan aktiiator (5)

ile karakterize edilen istem 1’deki gibi saft hizalama sistemi (1).

Kendi ekseni etrafinda bir yonde dondiiriilmesi durumunda yukan yodnde
hareket ederek diisey hareket kaidesini (3) yukan hareket ettiren, diger yonde
dondiirillmesi durumunda ise asag yonde hareket ederck diigsey hareket
kaidesini (3) asag1 yonde hareket ettiren bir vidali mil olan yiikseltici elemana
(5.2) sahip aktiiator (5) ile karakterize edilen istem 1°deki gibi saft hizalama

sistemi (1).

Bir govde (6.1), rulman (6.2), yatak mili (6.3}, devir okuyucu (6.4) ve baglanti
adaptorii (6.5) bulunan saft yataklayici (6) ile karakterize edilen istem 1’deki

gibi saft hizalama sistemi (1).

Govdenin (6.1) merkezinde bulunan ve rulmanlar (6.2) araciligiyla gévdeye
(6.1) monte edilen yatak mili (6.3) ile karakterize edilen istem 18’deki gibi

saft hizalama sistemi (1),

Bir tarafinda saftin (B) baglanabilmesi igin bir baglanti adaptorii (6.5)
bulunan, diger tarafinda ise saft yataklayicimin (6) devrinin okunabilmesi i¢in
kullanilan bir devir okuyucu (6.4) bulunan saft yataklayici (6) ile karakterize

edilen istem 1°deki gibi saft hizalama sistemi (1).
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21. Saft yataklayicomn (6) devrinin okunabilmesi icin kullanilan ve saft
yataklayict (6) rulman devri ile motorun (A) devrini karsilastirarak bilgi veren
devir okuyucu (6.4) ile karakterize edilen istem 1’deki gibi saft hizalama

sistemi {1).
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TARIFNAME

BiR SAFT HiZALAMA SISTEMI

Teknik Alan

Bu bulus, ara¢ motorlarinin test cevrimlerinin gerceklestirildigi dinamometre test
odalarinda  saftin  tercih  edilen  yiikseklikte ve vyatay pozisyonda

konumlandirilabilmesi i¢in uyarlanan saft hizalama sistemi ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Araclarin ihtiyaglarina gore, kullanicinin siirliy karakteristigi ve beklentileri
dogrultusunda yeni motorlar tasarlanmakta ve gelistirilmektedir. Motor tasarimi
tamamlandiktan sonra, motor testlerinin yapilabilmesi icin prototip motorlar
iiretilmektedir, Motor sistem ve alt sistemlerinin, tasarimda belirlenen
fonksiyonlarim yerine getirdigini ve miisteri kullanim kosullart altinda, motor icin
belirlenen Omiirde, parca dayanimlarinin hedef degerler araliginda oldugunu
dogrulamak igin prototip motor iizerinde birgok test yapilmaktadir. Yeni
tasarlanan, gelistirilen motorlar, motor dinamometrelerinde test edilmektedirler ve
testlerin bagarihi bir sekilde tamamlanmasi sonrasinda motorlarin seri iiretimine

baglanmaktadur.

Motor dayammm dinamometre testleri, motor pargalarmin siiriis sirasinda yol
kosullarinda yani sahada, belirlenen siire iginde gorecekleri tahribatlara karsi,
dayaniminin dogrulanmasi1 amaciyla yapilmaktadir. Motor dayanim dinamometre
testleri, motor tasarimlarimi  dogrulama kapsaminda yapilan, tekrarli test
cevrimlerinden olusan ve motor dinamometrelerinde gerceklestirilen testlerdir.
Test cevrimi, farkli profillerden olusmaktadir ve bu profillerde motor hizi
(dev/dk) ve motor vyiikii {%) zamana bagh olarak degisir. Motor dayanim testleri,

miisteri kullamim kosullarim ve miisteri kullanim profillerini yansitir.
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Prototip motorlarin icin yapilan motor dayamm testleri, ilgili motor ailesi icin
gelistirilmektedir. Motor testlerinin gelistinlmesinde; gercek saha verilerinin aynk
metodolojik  yaklasim ile toplanmasi, motor saha kullanim  kosullar
istatistiklerinin geligtirilmesi, test ¢cevrimlerinin olusturulmasi ve hedeflenen saha

kullanimini en 1yi temsil edecek test ¢evriminin secilmesi cok Snemlidir.

Elektrikli ve icten yanmali motorlarin giiniimiizde kullanilan test cevrimleri
dinamometre test odalann aracilifiyla saglanmaktadir. S6z konusu odalarda
dayamim, Omiir, titresim, akustik performans, emisyon gibi alanlarda testler
yapilmaktadir. Motorlarin ve dinamometre odalarinin  yatinm ve isletme
maliyetleri yiiksek oldugu icin dinamometre odalarinin en verimli sekilde
kullamlmas tercih edilmektedir. Bu nedenle de dinamometrelerde test diizenegi
degisimlerinin hizlh tamamlanmas1 gerekmektedir. Mevcut teknikte kullamilan test
merkezlerinde, motorlar test odas1 disimda bir palet iizerinde toparlanarak teste
hazirlanmaktadir. Ancak bu hazirlama isleminin bir kismu dinamometre (est
odasindaki c¢alisma kosullarini saglayamamaktadir. Motor dinamometre odasina
palet iizerinde verlestirildikten sonra bu farkliliklar nedeniyle oda icerisinde
diizeltmeler gerekmekte ve zaman kayb1 yasanmaktadir. Test edilen motorlarin,
dinamometre test odasmma alindifinda, dinamometreye gbre dogru
konumlandirilmig olmas1  gerekmektedir. Konumlandirma islemi iki temel

parametreye baghdir.

[k olarak dinamometrenin oda yiiksekligine goére test edilen motorlarin diiseydeki
yitksekliginin ayarlanmast gerekmektedir. Mevcut teknikte yer alan test
odalarindaki dinamometre yiiksekligi yer diizleminden yaklasik bir metre
yiiksektedir. Bu yiikseklige gbre motorun palet iizerindeki yataydaki konumu
belirlenmektedir. Diger bir parametre ise saft uzunlugudur. Dinamometre ile
motor arasinda giic aktarma organt olarak saft mekanizmasi kullanilmaktadir.
Kullanilacak saft uzunluguna gére motorun, palet iizerindeki, yataydaki konumu

degismektedir. Bu nedenle test odasinin disinda motorun yerden yiiksekligi ve
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dinamometreye uzaklifi yaklasik olarak belirlenmektedir. Bu sebeple motorun

test odasi icerisindeki konumu saghkl ve net bir sekilde bulunamamaktadir.

Giiniimiizde kullanilan teknikte, motorun test odas: icerisine konumlandirilmasi
sirasinda lazer hizalama cihazlarindan faydalanilmaktadir. Ancak bu cihazlar ile
sadece orta noktada yikseklik ayarn yapilmakta, saftin hizalamasi
yapilamamaktadir. Lazer hizalama aparati ile sadece statik olarak hizalama
yapilmakta saftin donme halindeki dinamik denge durumuna bakilamamaktadir.
Mevcut kullanilan ydéntemler ile motor, palet {izerinde konumlandirilirken statik
olarak Ol¢iim yapilmaktadir. Konumlandirma sirasinda saft dondiiriilerek balans
durumuna bakilamadi@ igin test odasinda test edilirken dinamik balans sorunlar
cikabilmektedir. Saftin tam olarak konumlandirilamamasi (kaciklifi) motorun
titresimli calismasi, motorun rezonansa girmesi ve saft kirilmasi gibi sorunlara
neden olmaktadir. Bunlar ise test sonucunu etkilemekle birlikte motora zarar

vermesi durumunda test durusuna neden olabilmektedir.

Test diizenedi hazirlanarak dinamometrede teste baslandiktan sonra herhangi bir
sorundan dolayi testin durdurulmasi gerekebilmektedir. Bu tiir durumlarda saft
degisimi yapiliyorsa yukarida anlatilan hizalama islemi tekrar yapilmalidir. Bazi
durumlarda ise testin durdurularak motorun simiilatdr odasina alinmasi ve On test
yapilmast gerekebilir. Simiilator odasinda alinan motordaki gaft mekanizmasinin
sokiilmesi gerekmektedir. Simiilator odasindan dinamometre test odasina
almirken tekrar saft hizalamasi: yapilmasi1 gerekmektedir. Tekrar saft hizalama
islemlerinde hem zaman kayiplar1 yasanmakta hem de hizalama sirasinda kalite
problemleri ortaya ¢ikmaktadir. Saftlarin motora baglanmasi sirasinda operator
tarafindan yardimci aparatlar ile yerden kaldirilarak hizalanmasi gerekmektedir.
Kullanilan saft mekanizmalar is sagligi ve giivenligi standartlarindan daha agir
sistemlerdir. Montaj islemi gerceklesene kadar bu par¢anin yere paralel tutulmasi
gerckmektedir. Bu montaj islemi sirasinda tasima, bekleme veya diisiirme
kaynakli is kazasi riskleri bulunmaktadir. Motorun palet iizerindeki konumunu

tlcerek yerlestirme yontemlerinde mekanik olarak hizalama yapilmaktadir. Olgiim
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hassasiyeti diisiikliigii ve saftin konumunun tam belli olmamasi nedeniyle

hizalama iglemi yeterli olmamaktadir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan CN104849056 (A) Cin patent dokiimaninda,
bir dinamometre motor baglantisi agiklanmistir. Bir baglanti ara par¢ast motor
saftina baglanmis ve iki ortak eksenli plakalardan biri dinamometre saftina digeri
de motora baglanan parcaya baglanmistir. Bu plakalar sayesinde yiikseklik
farklihiklart ilk calhisgtirmalarda ortadan kaldinlarak saftlarn es merkezliligi
saglanmistir. Teknigin bilinen dokiimaninda yer alan mekanizma ve calisma
yapist ile basvuru konusu bulusta yer alan mekanizma ve calisma yapisi
birbirinden farkhidir. Ancak basvuru konusu bulusta ise bir ana kaide, bir diisey
hareket kaidesi ve bir de yatay hareket kaidesi bulunmaktadir. S6z konusu diisey
hareket kaidesi ve yatay hareket kaidesi araciligiyla saftin tercih edilen

pozisyonda konumlandirilmas: saglanmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan CN203798304 (U) sayih Cin faydalh model
dokiimaninda, motor dinamometre baglantis1 i¢in kullanilan bir aparat
aciklanmistir. Bu dokiimanda, baglantinin yapilmasi icin yvukari ve yatay ayarlar
yapilmaktadir. Ana yap1 iizerindeki yukar asagi harekete izin veren slot ve vatay
hareket icin benzer kullanim bulunmaktadir. Ancak basvuru konusu bulusta yer
alan saft hizalama sisteminde ise aktiiator ise diisey konumu ayarlanan ve ana
kaidenin icerisine monte edilen bir diisey hareket kaidesi bulunmaktadir. So6z
konusu diisey hareket kaidesi ise tutucu kaide, konumlama kaidesi ve birden fazla
baglant1 kaidesinden olusmaktadir. Bagvuru konusu bulusta ana kaide ile diisey

hareket kaidesi birbirine sabitlenebilmektedir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan GB875474 (A) sayili Ingiliz patent
dokiimaminda, motor testlerinde kullanilmak {izere motor dinamometre
baglantilar icin kullanilan bir sistem aciklanmistir. Bu basvuruda, motor saftina
takilan yatay ve dikey harekete izin veren bir parca ile motor saftinin

baglantilardan kaynaklanan diizensizliklerin 6nlenmesi amaglanmistir. Teknidin
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bilinen durumunda yer alan dokiiman ile birlikte saft eksenellikleri
ayarlanabilmektedir ve bunun igin hidrolik damperler kullamlmigtir. Ancak
bagvuru konusu bulusta ise herhangi bir hidrolik damper bulunmayip bulus
tamamen kaidelerden olugmaktadir. S6z konusu kaideler aracilifiyla saftin tercih

edilen pozisyonda konumlandiriimas: saglanmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda ver alan basvurularda saftin dikey ve yatay yonde
hareketini sensorler araciligiyla ayarlayan ve tercih edilen konumda stabil olarak

kalmasim saglayan bir bilgiye rastlanmanustir.

Bulusun Amaclan

Bu bulusun amaci, motorun paletteki konumu kontrol eden bir saft hizalama

sistemi gergeklestirmektir.

Bu bulusun bir diger amaci, saftlann dinamometreler ile statik (duragan) ve
dinamik (calisir) pozisyonda hizalanip hizalanmadigi kontrol eden bir saft

hizalama sistemi gerceklestirmektir.

Bu bulusun bir diger amaci, simiilator oda icerisinde saft sokiilmeden test
gerceklestirilebilmesine  1mkén  saglayan  bir  saft  hizalama  sistemi

gerceklestirmektir.

Bu bulusun bir diger amaci, tiim motorlar i¢in ortak kullamma olanak saglayacak

universal Olgiilerde kullanilan bir saft hizalama sistemi gerceklestirmektir.

Bu bulusun bir diger amaci, dinamometreye kacgik baglama problemlerini gideren

bir saft hizalama sistemi gerceklestirmektir.

Bu bulusun bir diger amaci, motor kurulum siirelerini azaltan ve dinamometre test

odasindaki test duruslarini engelleyen bir saft hizalama sistemi gergeklestirmektir.



10

15

20

25

30

8343.1030

Bulusun Kisa Aciklamasi

Bu bulusun amacina ulagmak i¢in gerceklestirilen, ilk istem ve bu isteme bagh
diger istemlerde tanimlanan saft hizalama sisteminde temel olarak bir ana kaide,
bir diisey hareket kaidesi, bir vatay hareket kaidesi ver almaktadir. Diisey hareket
kaidesinin yer diizlemine dik dogrultuda asagi yukari hareket ettirilmesi ise bir
aktiiator araciigiyla gerceklestirilmektedir. Yatay hareket kaidesinin yatay
pozisyonda tercih edilen konuma getirilmesi ise bir ayarlama elemani aracihigiyla
gerceklestirilmektedir. Bu sayede saft hizalama sisteminde yer alan saft
dinamometre ve motor arasinda tercih edilen yiikseklikte ve mesafede sabit olarak
konumlanabilmektedir. Saft hizalama sistemi, rulman yatak g&vdesine farkli
motor tiplerine uygun saftlar1 hizah sekilde bagladiktan sonra sistemi dinamik
(calisir) vaziyette calistinp, devir okuyucu (encoder) ile saftin rezonans

kontroliinii (balansh) gerceklestirmektedir.

Bulusun Ayrintih Agiklamasi

Bu bulusun amacina ulasmak icin gerceklestirilen saft hizalama sistemi, ekli

sekillerde gosterilmis olup bu sekiller;

Sekil 1. Saft hizalama sisteminin motor ve saft ile beraber perspektif
gériintisiidiir.

Sekil 2. $aft hizalama sisteminin motor ve saft ile beraber yaklagtirlmis
perspektif gbriiniisiidiir.

Sekil 3. S$aft hizalama sisteminin perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 4. Ana kaidenin perspektif goriintisiidiir.

Sekil 5. Ana kaidenin bir bagka acidan perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 6. Ana kaidenin kesit perspektif gérintigiidiir.

Sekil 7. $aft hizalama sisteminin bir baska agidan perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 8. Diisey hareket kaidesi ve aktiiatdriin perspektif goriiniisiidiir.
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Sekil 9. Diisey hareket kaidesi ve yatay hareket kaidesinin perspektif
goruntsudr.

Sekil 10. Diisey hareket kaidesinin yaklastinlms perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 11. Diisey hareket kaidesi ve yatay hareket kaidesinin bir baska acidan
perspektif gbriiniisiidiir.

Sekil 12, Yatay hareket kaidesinin perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 13. Yatay hareket kaidesinin bir baska acidan perspektif goriiniisiidiir.

Sekillerdeki parcalar tek tek numaralandirilmis olup, bu numaralann karsilhig

asagida verilmistir.

1. Saft hizalama sistemi
2. Anakaide
2.1. Alt tabla
2.2. Dikey simirlayici
2.2.1. Sabitleme kanal
2.2.2. Hareket ray1
2.3. Zemin
2.4. Destek
2.5. Pabug
3. Diisey hareket kaidesi
3.1. Tutucu kaide
3.2, Konumlama kaidesi
3.3. Baglant1 kaidesi
3.4. Kilavuz
3.5. Sensor
3.6. Sabitleme cikintist
4. Yatay hareket kaidesi
4.1. Ana tabla
4.2. Ayarlama eleman

4.3. Sabitleme elemam
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4.4. Tutma pargasi
5. Aktiiator

5.1. Govde

5.2. Yiikseltici eleman
6. Saft yataklayici

6.1. Govde

6.2. Rulman

6.3. Yatak mili

6.4. Devir okuyucu

6.5. Baglanti adaptdrii
A. Motor
B. Saft

Ara¢ motorlarimin {A) test c¢evrimlerinin gerceklestirildigi dinamometre test
odalarinda saftm  (B) tercih edilen yiikseklikte ve yatay pozisyonda
konumlandirilabilmesi i¢in uyarlanan saft hizalama sistemi (1) en temel halinde,

- test edilecek motorun (A) krank milinin merkez ekseni ile yatay diizleme dik
pozisyondaki merkez ekseni aym diizlemde olarak dinamometre ile motor (A)
arasinda giic aktarma organi olarak kullamilan saftin (B) monte edildigi saft
yataklayicinin  (6) merkez ekseninin sz konusu diizlemde bulunmasim
saglayan en az bir ana kaide (2),

- ana kaideye (2) yerlestirilen, ana kaide (2) boyunca yer diizlemine dik
pozisyonda asag1 yukan harcket ederek saft yataklayicimin (6) tercih edilen bir
pozisyonda konumlandirilmasini saglayan en az bir diigey hareket kaidesi (3),

- dinamometre ile motor (A) arasinda yer alan saft yataklayicinin (6)
dinamometre ile motor (A) arasindaki eksen dogrultusunda tercih edilen
pozisyonda konumlandirilmasini saglayan en az bir yatay hareket kaidesi (4)

icermektedir.

Bulusun bir uygulamasinda yer alan saft hizalama sisteminde (1) en az bir ana

kaide (2) bulunmaktadir. S6z konusu ana kaide (2) dinamometre ve motor {A)
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arasinda bulunmakta ve dinamometre ve motor (A) arasinda gii¢ aktaran saft
yataklayicimin (6) tercih edilen pozisyona sabitlenebilmesi icin saft yataklayiciya
(6) yataklik etmektedir. Ana kaidede (2) tercihen bir alt tabla (2.1) bulunmaktadir.
S6z konusu alt tabla (2.1) yer diizlemine paralel olarak konumlandirilmakta ve
ana kaidenin (2) tamaminin yer diizlemi ile irtibatint saglamaktadir. Alt tablanin
(2.1) yer diizlemine bakan yiizeyinde ise birden fazla pabug (2.5) bulunmaktadir.
S6z konusu pabuglar (2.5) ise alt tablanin (2.1) alt kisminda kalan tiim yiizeyinin
tamamen yer diizlemi ile temas etmesini engellemekte ve alt tablamin (2.1) yer
diizleminden bir miktar yukarnida kalmasini saglamaktadir. Bulusun bu
uygulamasinda alt tablaya (2.1) dikey pozisyonda konumlandirilan birden fazla
dikey sinurlayict (2.2) bulunmaktadir. S6z konusu dikey siirlayicilar (2.2) da alt
tabla (2.1) gibi birer plaka formunda olup yukarida bahsedildigi gibi alt tablaya
(2.1) dik olarak konumlandirilmigtir. Bulugun bu uygulamasinda iki adet dikey
simirlayict  (2.2) bulunmakta olup pozisyonlandirilmasi tercih edilen saft
yataklayict (6), bu dikey simirlayicilarm (2.2} arasinda asag yukari hareket
etmektedir. Dikey smirlayicida (2.2) yer diizlemine dik olarak acilmis bir
sabitleme kanali (2.2.1) bulunmaktadir. Bulusun bu uygulamasinda her bir dikey
sinirlayicida (2.2) ikiser adet sabitleme kanali (2.2.1) bulunmaktadir. S6z konusu
sabitleme kanali (2.2.1) ise saft yataklayici (6) O0n tamimli pozisyonunu almasi
sonrasinda motorun (A) cahstirilmas: dncesinde saft yataklayicinin (6) konumunu
korumasi igin agilmigtir. Sabitleme kanalina (2.2.1) bir sabitleme elemam
gecirilmekte ve s6z konusu sabitleme elemani aracihifiyla saft yataklayicinin (6)
bu pozisyonunu korumasi saglanmaktadir. Bulusun bu uygulamasinda yer alan
ana kaidede (2) bulunan dikey sinirlayicida (2.2) ayrica bir de hareket ray1 (2.2.2)
bulunmaktadir. S6z konusu hareket rayr (2.2.2) ise diisey hareket kaidesinin (3)
yer diizlemine dik pozisyonda hareket edebilmesi icin diisey hareket kaidesine (3)
kilavuzluk etmektedir. Bulusun bu uygulamasinda her bir dikey sinirlayicida (2.2)
iki adet hareket ray1 (2.2.2) bulunmaktadir. S6z konusu hareket raylarn (2.2.2) ile
diisey hareket kaidesi (3) dikey sinirlayicinin (2.2) boyunca asag yukar: hareket
edebilmektedir. Ana kaidede (2) alt tabla (2.1) ile paralel bir yapida ve alt tablanin
(2.1) iist kisminda bir zemin (2.3) bulunmaktadir. Diisey hareket kaidesi (3)
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bahsedilen bu zemine (2.3) oturtulmakta ve bu sekilde konumlandinlmaktadir.
Bulusun bu uygulamasinda yer alan dikey sinirlayicimin (2.2) yer diizlemine dik
bir pozisyonda konumunu korumast i¢in ise dikey sinirlayict (2.2) ile alt tablaya
(2.1) birden fazla destek (2.4) kaynatilmaktadir. S6z konusu destekler (2.4) dikey
sinirlayicinin (2.2) belirlenen dik pozisyonda kalmasini saglamakta ve herhangi

bir sekilde esneme olmasini engellemektedir.

Bulusun bir uygulamasinda yer alan saft hizalama sisteminde (1) en az bir diisey
hareket kaidesi (3) bulunmaktadir. S6z konusu diisey hareket kaidesi (3) ise ana
kaidede (2) yer alan dikey simirlayicilarin (2.2) arasinda yer diizlemine dik bir
dogrultu boyunca asag yukari ydnde hareket edebilmektedir. Diisey hareket
kaidesi (3), motorun (A) test edilmesi siirecinde sabitleme kanalina (2.2.1) monte
edilen sabitleme elemanlart aracihgiyla sabitlenmektedir. Diisey hareket
kaidesinde (3) bir tutucu kaide (3.1), bir konumlama kaidesi (3.2) ve bir de
baglanti kaidesi (3.3) bulunmaktadir. Tutucu kaide (3.1) ile konumlama kaidesi
(3.2) tercihen birbirine paralel olarak konumlandinlmig iki plakadir. Baglant
kaidesi (3.3) ise sdz konusu tutucu kaide (3.1) ve konumlama kaidesinin (3.2)
birbirine baglantisint saglamaktadir. Bulusun bu uygulamasinda birer adet tutucu
kaide (3.1) ve konumlama kaidesi (3.2) bulunmakta olup dort adet baglanti
kaidesi (3.3) bulunmaktadir. Diisey hareket kaidesinde (3) bulunan baglantt
kaidesinin (3.3) tutucu kaide (3.1) ve konumlama kaidesine (3.2) bakmayan
tarafinda bir kilavuz (3.4) bulunmaktadir. Bahsedilen bu kilavuz (3.4) ise baglanti
kaidesinde (3.3) tercihen boydan boya olusturulmus olup diisey hareket kaidesinin
(3) hareket ray1 (2.2.2) araciliiyla stabil bir sekilde yer diizlemine dik dogrultuda
hareket edebilmesi icin olusturulmustur. Kilavuz (3.4), hareket raymi (2.2.2)
kavrayarak tutacak bir geometride olugturulmaktadir. Bulugun bu uygulamasinda
yer alan diisey hareket kaidesinde (3), her bir baglanti kaidesinde (3.3) birer adet
olmak lizere toplamda dort adet kilavuz (3.4) bulunmaktadir. Diisey hareket
kaidesinde (3) kilavuzdan (3.4) baska bir de sensor (3.5) vardir. S6z konusu
sensor (3.5) ise diisey hareket kaidesinin (3) diisey dogrultuda hangi pozisyonda

oldugunu belirlemekte ve ayrica diisey hareket kaidesinin (3) ©n tanimh
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pozisyonlarinin digina ¢ikmasi halinde uyan vererek diisey hareket kaidesinin (3)
daha tfazla ilerlemesini engellemektedir. Baglanti kaidelerinde (3.3) kilavuzdan
(3.4) baska bir de sabitleme ¢ikintis1 (3.6) bulunmaktadir. S6z konusu sabitleme
cikintist (3.6) ise sabitleme kanalt (2.2.1) ile beraber kullanilmakta ve s6z konusu
sabitleme kanali (2.2.1) boyunca olusturulmaktadir. Motor (A) test edilirken
diisey hareket kaidesinin (3) pozisyonunun tercih edilen konuma getirilmesi
sonrasinda diisey hareket kaidesinin (3) bu pozisyonunu korumasi, sabitleme
kanali (2.2.1) ve sabitleme cikintis1 (3.6) ile irtibatli bir sabitleme elemaninin
sikilmas1 ve bu sayede diisey hareket kaidesinin (3) ana kaideye (2) sz konusu

baglanti eleman ile sabitlenmesi araciliiyla gerceklestirilmektedir.

Bulusun bir uygulamasinda yer alan saft hizalama sisteminde (1) en az bir yatay
hareket kaidesi (4) bulunmaktadir. S6z konusu yatay hareket kaidesi (4) ise diisey
pozisyonu tercih edilen yukseklige getirilen saft yataklayicimin (6) yer diizlemine
paralel bir dogrultuda tercih edilen her iki ytnde hareket ettirilebilmesi igin
olugturulmustur. Yatay harcket kaidesinde (4) en az bir ana tabla (4.1)
bulunmaktadir. Bahsedilen bu ana tabla (4.1) tercihen dikdodrtgenler prizmasi
geometrisindedir. Ana tablanin (4.1) ve dolayisiyla yatay hareket kaidesinin (4)
yer diizlemine paralel dogrultuda ileri geri hareket ettirilmesi ise bir ayarlama
elemam (4.2) araciligiyla saglanmaktadir. Ayarlama elemam (4.2), kendi ekseni
etrafinda cevrilebilen bir mil ve bu milin u¢ kisminda yer alan bir dondiirme
elemanmndan olusmaktadir. Ayarlama elemaninda (4.2) bulunan dondiirme
elemammin kendi ekseni etrafinda bir yonde dondiiriillmesi durumunda yatay
hareket kaidesi (4) bir yonde hareket etmekte, diger bir yonde dondiiriilmesi
durumunda ise bir diger yonde hareket etmektedir. Yatay hareket kaidesinin (4)
ayarlama elemani (4.2) ile tercih edilen pozisyona getirilmesi sonrasinda motor
(A) test siireci Oncesinde bulundugu konumda sabitlenmesi ise bir sabitleme
elemani (4.3) aracitlifiyla gerceklestirilmektedir. Bahsedilen bu sabitleme elemani
(4.3) ise yatay hareket kaidesinde (4) bulunan ana tabla (4.1) ile diisey hareket
kaidesinde (3) bulunan tutucu kaidenin (3.1) birbirine rijit olmasim saglamakta ve

bu sayede yatay hareket kaidesinin (4) diisey hareket kaidesinin (3) uizerinde
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hareket etmesini engellemektedir. Bulusun bu uygulamasinda yer alan yatay
hareket kaidesinde (4) ayrica bir de tutma parcas1 (4.4) bulunmaktadir. Soz
konusu tutma parcasi (4.4) ise saft hizalama sisteminin (1) bir yerden bir baska
yere taginmas sirasinda kaldinicr ile olan baglantinin saglanmasi amaciyla yatay

hareket kaidesi (4) iizerine konumlandirilnstir,

Bulusun bir uygulamasinda yer alan saft hizalama sisteminde (1) en az bir
aktiiator (5) bulunmaktadir. Bahsedilen bu aktiiatér (5) ise ana kaideye (2)
montajh olup diisey hareket kaidesinin (3) asag yukari hareket ettirilebilmesi icin
olusturulmustur. Aktilatdriin (5) bir yonde aktive edilmesi durumunda diisey
hareket kaidesi (3) dikey pozisyonda yukar1 dogrultuda bir hareket izlemekte,
diger y6énde aktive edilmesi halinde ise bu sefer diisey hareket kaidesi (3) asagi
yonde bir hareket izlemektedir. Aktiiatoriin (5) hareket aktarmasi bir yiikseltici
eleman (5.2) ile gerceklestirilmektedir. Govde (5.1) ise aktilatorii (5) muhafaza
etmektedir. Bulusun bu uygulamasinda yer alan yiikseltici eleman (5.2) tercihen
bir vidali mildir. S6z konusu yiikseltici elemanin (5.2) aktiiatér (5) aracihigiyla
kendi ekseni etrafinda bir ydonde dondiiriilmesi durumunda yiikseltici eleman (5.2)
yukart yonde hareket etmekte ve diisey hareket kaidesini (3) de yukar1 hareket
ettirmekte, diger yonde dondiirilmesi durumunda ise yiikseltici eleman (5.2) bu
sefer asafgn yonde hareket etmekte ve diisey hareket kaidesini (3) de asag1 yonde

hareket ettirmektedir.

Bulusun bir uygulamasinda yer alan saft hizalama sisteminde (1) yer alan saft
yataklayicida (6) genel olarak bir gbvde (6.1), rulman (6.2), yatak mili (6.3), devir
okuyucu (6.4) ve baglanti adaptdrii (6.5) bulunmaktadir. S6z konusu govdenin
(6.1) merkezinde bir yatak mili (6.3) bulunmakta olup sdz konusu yatak mili (6.3)
ise rulmanlar (6.2} araciligiyla govdeye (6.1) monte edilmektedir. Saft
yataklayicinin (6) bir tarafinda saftin (B) baglanabilmesi i¢in bir baglanti adaptéri
(6.5) bulunmakta, diger tarafinda ise saft yataklayicinin (6) devrinin okunabilmesi

icin kullanilan bir devir okuyucu (6.4) bulunmaktadir. S6z konusu devir okuyucu
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(6.4) 1se saft yataklayici1 (6) rulman devri ve motorun (A) devrini kargilagtirmakta

ve bu sayede bir bilgi vermektedir.

Bulugun bir nygulamasinda yer alan saft hizalama sisteminin (1) kullanimi ise su
sekilde gerceklestirilmektedir. Saft hizalama sisteminde (1) yer alan ana kaide (2)
dinamometre ve motor (A) arasma konumlandinilmakta sabitlenmektedir. Ana
kaide (2} icerisine ise bir diisey hareket kaidesi (3) konumlandirilmistir. Séz
konusu diisey hareket kaidesi (3) ise aktliator (5) aracihgiyla asagr yukarn hareket
ettirilebilmektedir. Aktliatdriin (5) aktive edilmesi durumunda diisey hareket
kaidesi {3) hareket etmekte ve saft yataklayicimin {6) diisey yondeki konumu
ayarlanabilmektedir. Saft vyataklayiciun (6) diisey yodndeki pozisyonunun
tamamen ayarlanmasinin ardindan sabitleme kanali (2.2.1) ve sabitleme
cikinusindan (3.6) bir sabitleme eleman: gecirilmekte ve ana kaide (2) ile diisey
hareket kaidesi (3) birbirine sabitlenmektedir. S6z konusu sabitleme sonrasinda
ise yatay hareket kaidesinin (4) ayarlamasi gerceklestirilmektedir. Yatay hareket
kaidesinin  (4) ayarlanmas1 ise ayarlama elemam (4.2} aracih@iyla
gerceklestirilmektedir. S6z konusu ayarlama elemammmin (4.2) kendi ekseni
etrafinda dondiiriilmesi durumunda vatay hareket kaidesi (4) bir yonde yatay
dogrultuda ilerlemekte, diger yonde dondiiriilmesi durumunda ise yatay hareket
kaidesi (4) bu sefer diger bir yonde ilerlemektedir. Bu ayarlama islemi yatay
hareket kaidesinin (4) tercih edilen pozisyona konumlandinlmasina kadar
gerceklestirilmektedir. Yatay hareket kaidesinin (4) de ayarlanmasi sonrasinda
saft yataklayic1 (6) tercih edilen pozisyona getirilmis olmaktadir. Bu zamandan

sonra saft hizalama sistemi (1) kullanima hazir hale gelmektedir.

13



1/12

Sekil 1

Sekil 2







4/12

Sekil 5

\2.1

5



3712

Sekil 4




5/12

Sekil 6

\a\ 22.2




Sekil 7

6/12

11




7/12

Sekil 8

fam:

i




8/12

Sekil 9
3.1
L]
[ ] ¢ -
- .

D\L

3.3




9/12

Sekil 10







3 ?I\M ﬂ.




12712

Sekil 13




