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OZET

HiDROLIK ARMATURLERIN POZISYONLARININ
GOSTERILMESINE YONELIK YONTEM VE DUZENEK

Bulus; armatiirin (1.1) ¢alistirilmasi i¢in bir ayar silindirt (1.2) icinde
bulunan ve iki hidrolik hatti (2,3) vasitasiyla basingh besleme ile
basingsiz geri donls arasindaki hidrolik hatlari arasinda anahtarlama
vapilmasini saglayan bir anahtarlama valfine (7) baglh olan bir piston
(1.21) igeren bir hidrolik armatiriin pozisyonunun gosterilmesine
yonelik bir yontem ile ilgili olup, burada hidrolik hatlarindan bir
tanesinden gecen hidrolik sivisinin akisi, her biri hidrolik sivisimin
onceden belirlenmis olan bir hacim birimine tekabill eden ¢ok sayida
impulsa doniistiriilmektedir, anahtarlama valfi (7) bagka armatirlerin
(In) ¢ahstirilmas: i¢cin bagka anahtarlama valflerinin de bagh
bulundugu besleme hatlarina (P, T) baglannustir, anahtarlama valfler:
(7) bir saptirma hatt1 (T1) vasitasiyla tim armatirler i¢cin musgterek
olan bir geri doniis hattma (T) baghdirlar ve burada geri doniis hattina
(T) ait saptirma hattindaki (T1) her bir anahtarlama valfinde (7)
musterek geri donlis hattindaki (T) basingtan daha yiiksek olan bir
ongerilme basinct muhafaza edilmektedir. Ayrica, akis sensoriiniin
impulslarmi  igleyen bir program da bir 0grenme ¢evrimi

uygulamaktadir.
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ISTEMLER

1. Armatirim (1.1) c¢alistirilmast i¢in bir ayar silindiri (1.2) i¢inde

bulunan ve iki hidrolik hatti (2, 3) vasitasiyla basingh besleme ile
basimngsiz gert donils arasindaki hidrolik hatlar1  arasinda
anahtarlama yapilmasimi saglayan bir anahtarlama valfine (7) bagh
olan bir piston (1.21) i¢eren bir hidrolik armatiiriin pozisyonunun
gosterilmesine yarayan,

hidrolik hatlarindan bir tanesinden geg¢en hidrolik sivisinin
akisinin, her biri hidrolik sivisinin énceden belirlenmis olan bir
hacim birimine tekabill eden ¢ok sayida impulsa donusturuldugu,
anahtarlama valfin (7) baska armatiirlerin (1.n) ¢alistirilmas1 i¢in
baska anahtarlama wvalflerinin de bagh bulundugu besleme
hatlarma (P, T) bagh oldugu, ve

anahtarlama valflerinin (7) bir saptirma hatt1 (T1) vasitasiyla tim
armatirler (1.1 ila 1.n) igin miisterek olan bir geri doniis hattina
(T) bagh olduklarn yontem olup, ayirt edici ozelligi, geri donis
hattina (T) ait saptirma hattindaki (T1) her bir anahtarlama
valfinde (7) musterck ger1 donis hattindaki (T) basingtan daha

buyiik olan bir dngerilme basincinin muhafaza edilmesidir.

2. Istem 1’deki yontem olup, iki besleme hattina (P,T) bagh bulunan

bir hidrolik tertibat (8) vasitasiyla, saptirma hatlarina (T1) bagh
olan ve tim anahtarlama valflerinin (7) baglandig bir hat

bolumunde (Tv) ongerilme basinct muhafaza edilmektedir,



10

15

20

25

20

3. Istem 1 veya 2’deki yontem olup, anahtarlama valflerinde (7)

global olarak yaklasik 3-5 bar’hik bir dngerilme basmci muhafaza

edilmektedir.

. Birden fazla sayida hidrolik armaturiin (1.1 ila 1.n) pozisyonunun

gosterilmesine yarayan, ilgili armatirin ¢alistiritlmas: igin ayar
silindiri (1.2), hidrolik hatlar1 (2, 3), besleme hatlar1 (P, T) ve
anahtarlama valfler1 (7) ihtiva eden, her bir ayar silindirinin (1.2)
iki hidrolik hatt1 (2, 3) vasitasiyla bir anahtarlama valfine (7) bagh
oldugu, basingh besleme 1le basmgsiz geri donils hidrolik hatlan
arasinda anahtarlama valfi vasitasiyla gecis yapilabildigi, iki
hidrolik hattindan bir tanesinde hidrolik hattindan gegen hidrolik
sivistnin - akigini her biri hidrolik sivisimin onceden belirlenmis
olan bir hacim birimine tekabill eden bir dizi elektrik impulsuna
donustiren bir basmghh madde sensOoriintin (5) Ongoriilmils
bulundugu,

anahtarlama valflerinin (7) besleme hatlarina (P,T) bagh oldugu,
anahtarlama valflerinin (7) bir saptirma hatt1 (T1) Gizerinden tiim
armatiirler (1.1-1.n) i¢in misterek olan bir geri doniis hattina (T)
bagli bulunduklart diizenek olup, aywrt ediei 0zelligi, besleme
hatlarma (P, T) bir adet hidrolik tertibatin (8) bagli bulunmasi,
burada hidrolik tertibatin (8) ilgili saptirma hatlar1 (T1) izerinden
tim anahtarlama valflerinin (7) baghh bulunduklar1 bir hat
bolumiinde (Tv), musterek geri donus hattindaki (T) basmca karsi

bir dngerilme basmeini muhafaza etmesidir.

5. Istem 4’teki diizenck olup, hidrolik tertibat (8), bir adet basing

sinirlandirma valfi (8.1) ve basmg¢ simirlandirma valfi 1le besleme
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hatlari (P, T) arasmda ger1 tepme wvalfleri (8.2, 8.3) ihtiva

etmektedir
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TARIFNAME

HIiDROLIK ARMATURLERIN POZISYONLARININ
GOSTERILMESINE YONELIK YONTEM VE DUZENEK

Bulus hidrolik hatlann  {izerinden merkezi bir kumanda
noktasindan  ayarlanan  hidrolik  armaturlerin  pozisyonlarinin
kaydedilmesine yonelik bir yontem ve bir diizenek ile ilgilidir.

Bu tir doner tahrik ve dogrusal tahrik gibi hidrolik armatirlerin
pozisyonunun veya konumunun gosterimi,armatiiriin ilgili sevk hacmi
vasitasiyla yapilmaktadir; dormegin bir akaryakit gemisinde bir armatar
merkezi kumanda noktasindaki anahtarlama valfine 300 m’ye kadar
bir mesafede verlestirilmis olabilmektedir. Bu tir uzun hatlarda
hidrolik sivisinin hatlarin i¢inde sikistirilabilirligi kiigik armatiirlerde
kismen armatiriin sevk hacmi ile aymidir. Bu nedenle, 1lgili armatiirle
ilgili  olarak boru hatt1 sistemi i¢indeki hidrolik  sivisinm
sikistirilabilirligi dengelenmeden tam dogru bir pozisyon gosterimi
miimkiin olmamaktadir,

WO 2009/033553 Al’den, hidrolik sivisinin hidrolik hattindan
akigimin, bir akis sensoril vasitasiyla her bir impulsun hidrolik sivisma
ait donceden belirlenmis bir hacim birimine tekabl ettigi ¢ok sayida
elektrik impulsuna donustiiriildign bir yontem bilinmektedir. Hidrolik
sivisinin sikastirilabilirligi armatiriin pozisyonunun gosterimi ile ilgih
olarak hidrolik sivisinin sikigtirma hacminin, bir gosterim Unitesinde

armatiiriin pozisyon gosteriminde dikkate alinacak sekilde islenen ¢ok
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sayida elektrik impulsuna donustarillmesi vasitasiyla
dengelenmektedir.

Bir akaryakit gemisinde merkezi kumanda noktasmda ilgili
armatlr sayisindan daha fazla sayida anahtarlama valfi bulunmakta
olup, bunlarin tiimii muisterek besleme hatlarima baghdirlar. Besleme
hatti 1le ger1 donus hatti arasindaki bir anahtarlama valfinde armaturin
ayarimin  degistirillmes: amaciyla bir anahtarlama yapildiginda,
besleme hatlarinin i¢inde, komsu anahtarlama valflerinin ve bununla
birlikte bunlara bagli olan armatiirlerin pozisyon gosterimi iizerinde
olumsuz etki yapabilen basing impulslar1 ortaya ¢ikmaktadir,

Ayrica, pozisyon gostergesinin anahtarlama valfinde ¢ok sayida
anahtarlama isleminden sonra da her zaman armatiriin pozisyonunu
hassas bir sekilde ve uzunca bir siire gostermesi gerekmektedir.

Bulugun gorevi, impulslarin sayilmasina dayal bilinen pozisyon
gosterimini, bu sorunlar asilacak ve pozisyon gosterimi daha hassas
olacak sckilde iyilestirmektir.

Bulusa iliskin bir goruise gore anahtarlama valfinde her bir
minferit armature ait geri doniis hatt, basingh besleme hattindan
onemli dlgide “basingsiz” olan ger1 doniis hattina anahtarlandiginda
veya besleme hattindaki gerilme bertaraf edildiginde, onceden
belirlenmis bir dngerilme basinct altinda tutulmaktadir.

Bunun sonucunda, bir veya birden fazla sayida anahtarlama
valfindeki anahtarlama islemler1 sonucunda meydana gelen basing
impulslar1 armatiire bagh olan geri doniis hattindaki 6ngerilme basimci
tarafindan dengelenmekte ya da bu basing impulslart diger ayar
Unitelerindeki impuls sayag¢larina diger armatirlerin  pozisyon
gosterimi  ile 1ilgili olarak olumsuz etki etmeyecek sekilde

sonuimlenmektedir.
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Bulusa gore, armaturiin calistirilmast i¢in bir ayar silindini
icinde iki hidrolik hatt1 izerinden bir anahtarlama valfine bagh olan
bir piston ihtiva eden hidrolik bir armatirin pozisyonunun
gosterilmesine yonelik olan ve hidrolik hatlarmin basmgli besleme ile
basingsiz geri donils arasinda anahtarlanabildigi bir yontemde,
hidrolik hatlarindan birinin i¢inden akan hidrolik sivist her biri
onceden belirlenmis bulunan hidrolik sivisi hacim birimine tekabil
eden ¢ok sayida elektrik impulsuna doniismekte olup, burada
anahtarlama valfi, bagska armaturlerinde ¢alistirilmasina yarayan diger
anahtarlama  valflerinin  baghi  bulunduklar1 besleme hatlarina
baghdirlar ve anahtarlama valfleri bir saptirma hatt1 vasitasiyla tim
armatirler i¢in miisterek olan bir ger1 donus hattina baghdirlar ve gen
donils hattina ait saptirma hattindaki her anahtarlama valfinde
misterek geri doniis hattindaki basingtan daha buyilk olan bir
ongerilme basinc1 muhafaza edilmektedir.

Bunun sonucunda, anahtarlama valflerinden bir tanesinde anahtarlama
yapildiginda basm¢ impulslart diger komsu anahtarlama valflerimi
olumsuzluk yaratacak sekilde etkileyememektedirler.

Amaca uygun olarak, iki besleme hattina baglh bulunan hidrolik
tertibatlardan bir tanesi vasitasiyla, tim anahtarlama valflerinin bagh
bulundugu bir hat bdlumil i¢indeki ongerilme basinct muhafaza
edilmektedir.

Ongerilme basinc1 amaca uygun olarak anahtarlama valflerine
giden hat bolumil i¢inde yaklasik 3-5 bar’a ayarlanabilmektedir.

Armatirun ¢alistirnilmas: i¢in  her biri iki hidrolik hatt:
vasitasiyla bir anahtarlama valfine bagh olan bir adet ayar silindiri
ihtiva eden ¢ok sayida hidrolik armathriin  pozisyonunun

gosterilmesine yarayan ve hidrolik hatlarinin basingli besleme ile
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basingsiz ger1 donils arasinda anahtarlanabildigi ve 1ki drolik
hattindan bir tanesinde hidrolik sivisimin hidrolik hattindan akisini her
biri hidrolik sivisinin onceden belirlenmis olan bir hacim birimine
teckabill eden ¢ok sayida clektrik impulsuna donustiren bir sensorun
ongorillmils oldugu bir diizenckte, bulus uyarinca bir hidrolik tertibati
tim anahtarlama valfler1 i¢in musterek olan s1vi besleme hatlarma
baghdir ve 6zel bir hat bolimiunde musterek geri doniis hattindaki
basinca karsi bir dongerilme basinci korunmakta olup, tim anahtarlama
valfleri tim anahtarlama valflerine ongerilme basincit uygulanacak
sekilde bu hat bolimiine baghdir.

Hidrolik tertibati amaca uygun olarak bir adet basing
sinirlandirma valfine ve basing simirlandirma valfi ile besleme hatlan
arasinda bir adet geri tepme valfine sahiptir.

Bulus omek olarak ¢izimler yardimiyla detaylt sekilde

aciklanmaktadir. Sekiller sunlar1 gostermektedir:;

Sekil 1 Tek bir armatiirdeki elektronik kumanda modullii devre
yapisi;
Sekil 2 Tek bir merkezi kumanda noktasinda yan yana bulunan

birden fazla sayida anahtarlama valfinin hidrolik
baglantisinin sematik gosterimi;

Sekil 3 Bir armatiriin ayar silindiri igindeki piston sematik olarak
gosterilmek suretiyle, bir 0grenme ¢evrimindeki yontem
asamalarinin akis1 ve

Sekil 4 Bir kumanda modilline ait blok seklinde bir yap
seklinden bir gdoriiniis.

Sekil 1°de 1 ile, ornegin gosterilmemis bulunan bir boru

hattinda konumlandirilmis olan ve ornegin bir ayar silindiri (1.2)

iginde bulunan ve kargi taraflarda hidrolik hatlarina veya basingl
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madde hatlarina (2 ve 3) bagl olan bir piston (1.21} tarafindan bir
dighi cubuk vasitasiyla ayarlanan bir doner klape (1.1) ihtiva eden bir
armatiir Unitesi gosterilmistir, Armatir Unitesinde (1) pistonun (1.21)
ayar silindirini (1.2) ayarlanmis bir konumda tutmaya yarayan geri
tepme valfleri (1.3) ve bilinen sckilde baglantiya sahip olan basing
siirlandirma valfleri (1.4) bulunmaktadir.

4 1le Sekil 1°de bir kumanda Uinitesi sematik olarak gosterilmis
olup, kumanda tumnitesi kumanda noktasmdan (40) ¢ok uzakta
bulunabilen armatir initesine (1) kumanda edilen merkezi bir
kumanda noktasinda  (40) konumlandinlmistir,  Gosterimin
basitlestirilmesi amaciyla Sekil 1°de kumanda tiitesine (4) sahip olan
tek bir armatir Unitesi (1) gosterilmistir. Sekil 2°de goruldagu Uzere,
merkezi kumanda noktasinda (40) Ornegin bir tankerin kumanda
masasinda ¢ok sayida armatire kumanda edilmesi amaciyla birden
fazla sayida kumanda Unitesi (4.1 °den 4.n’e kadar) bulunmaktadr.

Her bir kumanda tinitesinde (4) bilinen tirde bir adet ayar valfi
veya anahtarlama valfi (7) bulunmakta, bunlar tarafindan ayar
silindirindeki (1.2) pistonun (1.21) bir veya diger yanma hidrolik
basing uygulanirken, diger hidrolik hatti (2 veya 3) geri doniis hatts
olarak devreye girmektedir. Anahtarlama valfi (7) besleme hatlarina
(P ve T) baghdir. P ile, gosterilmemis ve mutat olarak bir pompa olan
bir basing kaynagma baghi bulunan bir basingh besleme hatti
gosterilmstir, T ile ise gosterilmemis olan bir hidrolik akiskami veya
hidrolik sivis1 tankma veya deposuna giden basingsiz bir geri donis
hatt1 gosterilmistir. Anahtarlama valfi (7) bir saptirma hatti (T1)
vasitasiyla basingsiz geri donuis hattina (T) ve bir saptirma hatt1 (P1)

vasitasiyla da basingli besleme hattina (P) baghidir.
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Tercihen kumanda noktas1 (40) alanmmnda veya anahtarlama
valfinin (7) yakininda, iki hidrolik hattinin (2 veya 3) birinde dijital bir
hacim 6l¢gme cihaz1 ya da hattin iginden akan sivinin akisint bir dizi
clektrik impulsuna dontstiren bir akis sensortt (5) bulunmaktadir.
Akis sensorit (5) ormegin sivi akist ile ¢alisan ve Hall sensorleri
vasitasiyla temassiz bir sekilde elektrik impulslarn Ureten bir ¢ark
icerebilmektedir. Bu tir akis sensorlenn ya da akis Olcerler (5)
bilinmektedir. Akis dlger (5) tarafindan verilen sinyaller 6rnegin Sekil
1’deki Sa’da gosterilmis oldugu gibi dikdortgen sinyaller olabilmekte
ve burada bir impuls sivinin dnceden belirlenmis olan bir hacim
birimine tekabiil etmektedir. Burada bir impuls 0rnegin hattin i¢inden
akan stvinin 0,05 cm?’litk bir hacim birimine tekabiil edebilmektedir.

6’da kumanda Unitesinin (4) i¢indeki bir kumanda modiilia
sematik olarak gosterilmis olup, kumanda modulii birinci elektrik
hatlar1 (6.1a ve 6.1b) vasitasiyla a’da ve b’de 3 yollu valf olarak
vapilandirilmis bulunan ve her seferinde a veya b’de konumlardan
birine veya digerine anahtarlama yapan anahtarlama valfinin (7)
karsilikl: taraflarina baghdir. Kumanda modulu (6) ikinci bir elektrik
hatt1 (6.2) uzerinden, hidrolik sivisinin akis yonine uygun olarak
farkli elektrik impulslarimi kumanda moduline (6) veya bunun i¢cinde
ongdrilmils bulunan ve sinyallerin veya impuls sayilarimin iglendigi
bir programa ileten dijital bir hacim 6lgme cihazina (5) baghdir.

Dijital kumanda moduli (6) armatire analog konum ger
bildirimi ile kumanda edilmesine yaramaktadir. Dijital akis olcer (5)
90° faz otelemeli, ikili sayim sinyalleri igermekte olup, tercihen
armatiiri  (1.1) ae¢mak i¢in  kullanilan hidrolik hattinin  i¢ine

yerlestirilmektedir.
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Birbirie gore 90° dtemelr 1k1 impuls sinyalinin kullanmilmastyla,
impuls  dizileri  yardimyla  hidrolik  sivismimm  akis  yonil
belirlenebilmektedir. Kumanda modulinin (6) programinda bir yon
lojigi yardimryla sivinin akis yonil agma veya kapama hareketi olarak
algilanmaktadir. Hidrolik hatt1 (2) i¢indeki 1leri/ger1 hareket arasindaki
fark baslica akis sensoriniin (5) i¢cindeki ¢carkin donme yoni ile yva da
impuls  vericideki saga veya sola donme yonu algis1 ile
anlasilmaktadir.

Hidrolik hattinin (2) basingli besleme hatti olarak baglanmis
olmas1 ve hidrolik sivisinin armatir Unitesi (2) yoniinde akmasi
durumunda, hidrolik sivisinin sikistirilabilirligi nedemiyle, hidrolik
hatt1 (1) ger1 donis hatti olarak basigsiz sekilde baglandiginda,
besleme hattinda pistonun (1.21) aym vyolu uzerinden geri akis
sirasindakinden daha vyiksek bir impuls sayist elde edilmektedir,
Bunun sonucunda, kumanda modilinin (6) i¢inde bulunan program
vasitasiyla farkli  impuls sayis1  yardimiyla hidrolik  sivisinin
sikistirilabilirligi ya da sikistirilma kapasitesi hesaplanabilmektedir.

Sekil 1°deki anahtarlama valfinin (7) baglanti konumu orta
konum olarak gosterilmis olup, bu konumda her iki hidrolik hatt1 (2 ve
3) da depoya giden geri doniis hattina (T) baghdir, yani basingsiz
olarak baglidir. Sekil 1’de anahtarlama valfinin (7) sematik olarak
gosterilen sag pozisyonunda hidrolik hatti (3) basingh besleme hattina
(P), hidrolik hatt1 (2) 1se basmgsiz geri doniis hattina (T) bagh iken,
Sekil 1’de solda sematik olarak gosterilen pozisyonda hidrolik hatti
(3) geri doniis hattma (T) baghdir. Siv1 hatlar1 (T ve P) tim kumanda
tniteleri (4’ten 4.n’e kadar) i¢in musterek sivi besleme hatlar1 olarak

gosterilmistir,
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Sekil 2 bir hidrolik devresimi sematik olarak gostermekte olup,
burada kumanda noktasinda (40) her biri bir anahtarlama valfi (7) ve
bir kumanda modulu (6) iceren ¢ok sayida kumanda tUnitesi (4-4.n)
ayni sayida armatur Unitesini (1-1.n) vonetmek uzere Sekil 1°de
gorildugi sekilde sivi besleme hatlarma (P ve T) baghdir.

Tim anahtarlama valfler1 (7) 1¢in miisterek olan besleme
hatlarma (P ve T) bir basing smirlandirma valfi (8.1) iceren hidrolik
bir tertibat (8) geri tepme valfleri (8.2 ve 8.3) Uizerinden baghdir. Giris
tarafinda besleme hattina (P)) bir saptirma hatt1 (P2) tizerinden basing
sinirlandirma valfi (8.1ve geri tepme valfi (8.2) bagl olup, burada geri
tepme valfi (8.2) besleme hattini (P) basing simirlandirma valfine (8.1)
dogru serbest birakmakta ve karsi yonde saptirma hattrm (P2)
kapatmaktadir. Ayrica, basmg¢ simirlandirma valfi (8.1) giris tarafinda
bir saptirma hatt1 (T2) ve geri tepme valfi (8.3) Uizerinden basingsiz
geri doniis hattina (T) bagh olup, burada geri tepme valfi (8.3) basing
sinirlandirma valfinin (8.1) basinct ile ag¢ilmakta ve karsi yonde
saptirma  hattim  (T2) kapatmaktadir. Cikis tarafinda basig
smirlandirma valfi (8.1), icinde Onceden belirlenmis O0rmegin 4 bar’lik
bir basincin muhafaza edildigi ve ger1 donus hattindaki (T)
anahtarlama valflerine (7) giden saptirma hatlarina (T1) bagli olan bir
hat bolimiine (Tv) baghdir (Sekil 1).

Basing smurlandirma valfi (8.1) hat boliumiinde (Tv) Onceden
belirlenmis olan ve ormegin gosterilmis bir basing gostergesi (8.4) ile
denetlenebilen bir s1v1 basincimi korumaktadir. Hat bdliimil (Tv) her
seferinde, drmegin 0,2 bar’lik bir agma basmcina ayarlanmis bulunan
bir geri tepme valfi (7.1) vasitasiyla, anahtarlama valfi (7) ile
basingsiz geri dontis hatti (T) arasindaki saptirma hattina (T1) baglhdur.
Saptirma hattinda (T1), merkezi gert doniis hatti (T) ile hat
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bolominiin (Tv) baglant1 noktas1 arasmda, omegin 5,0 bar’lik bir
acma basmcma ayarlanmis olabilen ve ilgili besleme hattindaki (2
veya 3) gerilme ortadan kalktiginda anahtarlama valfi (7) ile geri
dontis hatti (T) arasindaki baglantiyr Ongerilme basincina erisilene
kadar serbest birakan bir adet geri tepme valfi (7.2) bulunmaktadir.

Tertibat (8) sayesinde anahtarlama valfinde (7), valf iki hidrolik
hattinin (2 ve 3) “basingsi1z” ya da “gerilmesiz” olarak bagli olduklan
gosterilen orta konumda iken, iki hidrolik hattinda (2 ve 3) hat
bolimiinde (Tv) basing smirlandirma valfi (8.1) tarafindan ayarlanan
ormegin 4 bar’lik bir basing dngerilme basinc1 olarak muhafaza
edilmektedir. Bagka bir deyisle, iki hidrolik hattindan (2 ve 3) bin
veya her iki hidrolik hatti merkezi geri donis hattina (T) bagh
oldugunda ya da olduklarinda, anahtarlama valfinde (7) her zaman
ornegin 4 bar’lik bir dngerilme basmet bulunmaktadir,

Hat bolimi (Tv) Sekil 2°de kumanda unitelerindeki (4-4.n) tiim
anahtarlama valflerine (7) bagli olup, burada her bir baglanti noktasi
ayni yapiya sahiptir ve Sekil 1 yardimiyla agiklandig gibidir.

Bir veya iki hidrolik hatti (2, 3) basingsiz bagh iken
anahtarlama valfinde (7) ormegin 4 bar’lik bir dngerilme basincinin
muhafaza edilmesi sayesinde, anahtarlama valfi (7) anahtarlandiginda
ortaya ¢ikan basing impulslart milsterek geri dontis hattindan (T)
ayrilmakta ya da bir komsu anahtarlama valfine (7) ve bununla birlikte
komsu 1impuls sayacma (5) etki edemeyecek ve bununla birlikte tahsis
edilmis bulunan kumanda modillindeki (6) pozisyon gosterimini
etkileyemeyecek sekilde sonumlenmektedir. Bunun sonucunda, birden
fazla sayidaki kumanda unitesi (4-4.n) paralel bagli iken basing
impulslarinin  sayilmasina dayali pozisyon gosteriminin dogrulugu

artmaktadir.
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Bunun disinda, pozisyon gosteriminin dogrulugunun artmas:
icin tercihen pozisyon gostergesinin her ¢aligtinlmasindan once bir
ogrenme ¢evrimi gergeklestirilmekte, burada her bir ayar isleminden
once pozisyon gosterimine iliskin temel komponentler kaydedilmekte
ve bu sekilde ozellikle de bir ara konuma hareket ettirildiginde
armatirim bunu takip eden ayari tam olarak gosterilebilmektedir.
Kumanda modilinin (6) i¢inde ongorilmis bulunan program
tercihen pozisyon gostergesi her devreye sokuldugunda veya kumanda
modiilit devreye sokuldugunda bir 0grenme ¢evrimi baslatmaktadar.

Bu tir bir dgrenme ¢evrimi sayesinde pozisyon gosterimi igin
onemli olan ornegin hidrolik hatlarinda basingli maddenin ya da
hidrolik sivisinin sikigtinllabilirligini siddetli bir sekilde etkileyen
basing veya hatta hidrolik sivisinin  sicakhigi gibi parametreler
pozisyon gosteriminde dikkate almmakta yva da bu parametrelerin
etkisi devre dis1 birakilmaktadir.

Bu tiir bir 06grenme ¢evrimi sayesinde kumanda moduilii (6) ayni
zamanda kalibre olmaktadir. Burada kumanda modull (6) bagh olan
armatiirin  ¢alisma hacmini, g¢esith sikistirma hacimlerini ve ayar
silindir1 (1.2) 1gindeki pistonun ¢aligsma stiresini kaydetmektedir.

Kumanda modulinin (6) iginde ongorillen programla tercihen
bir dgrenme ¢evrimi igin asagida belirtilen yontem asamalari
uygulanmaktadir. Sekil 3 ©0grenme g¢evriminin asagida agiklanan
asamalarim sematik olarak gostermektedir.

Ogrenme ¢evrimine ait bir birinci asamada (C1) armatiir ya da
ayar silindirindeki (1.2) piston (1.21) basing uygulanmak suretiyle
hidrolik hatt1 (3) i¢inde kapali konuma getirilmektedir, bu konumda
armatiirde (1.1) ongdriilmuis bulunan klape gosterilmemis olan boru

hattin1 kapali konumda kapatmakta ve armatiir gdvdesinde hidrolik
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hatti1 (2) icinde bir akis meydana gelmeyecek sekilde durdurma
eleman1 olarak gorev yapmaktadir. Armatirdeki (1.1) bu durdurma
pozisyonu, programda %0’ lik bir referans degere karsilik gelen sayag
¢alisma molasi olarak kaydedilmektedir.

Burada, Sekil 3°te gosterildigi gibi, hidrolik hattina (3) basing
uygulanmakta ve icinde impuls sayaci olarak akis sensort (5) bulunan
hidrolik hatt1 (2) ayar silindiri igindeki piston (1.21) énce Ornegin
sagda gosterilen ve klapenin durdurma konumuna tekabill eden ug
konuma hareket edecek sekilde geri doniis hattina (T) ya da hat
bodlumiine (Tv) baghdir.

Ancak burada akig sayacinin (5) impulslar sayilmamaktadir.

Birinci asamada (C1) hidrolik hatt1 (3) besleme hattina (P) ve
hidrolik hatt1 (2) da geri dontis hattina (T) ya da saptirma hattina (T1)
baglandiktan sonra, ikinci bir agamada (C2) her iki hidrolik hattinin (2
ve 3), anahtarlama valfinin (7) her iki hidrolik hattinin (2 ve 3} geri
donils hattina (T) ait saptirma hattina (T1) bagh olduklar1 orta konuma
gelmesi sonucunda “basmgesiz” olarak devreye girmektedir. Bu
baglanti durumu da dijital akis sayacindan (5) baska impuls
gelmemesiyle tescil edilmektedir. Anahtarlama valfinin  (7)orta
konumunda bu, her iki hidrolik hattinda (2 ve 3) ayni basing
durumunun ya da tertibat (8) tarafindan ornegin 4 bar’a ayarlanmsg
olan aym ongerilme basmcimin hakim oldugu anlamina gelmektedir.
Bu sirada armaturde (1.1) dongoriilmils bulunan klape ¢alismamaktadir.
Klape geri tepme valfi (1.3) tarafindan mevcut pozisyonunda
tutulmaktadir.

Uclinct bir asamada (C3) armatiir (1.1), basingli madde hattina
(2) basing uygulanmak ve basingli madde hatt1 (3) geri doniis hattina

(T) baglanmak suretiyle tam agik konuma getirilmekte olup, burada
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Sekil 3°te gosterilen ve pistonun (1.21) ayar silindirinin (1.2) sol
ucuna yaslandigi acik konuma ulasildigi, akis sayacinda (5) baskaca
akigin kaydedilmemesi ya da baskaca impuls olusmamas: ile tescil
edilmektedir.

Bu tigiinct asamada (C3) akis sayacinda (5) C2’deki kapali konum ile
C3’tek1 acik konum arasinda meydana gelen impulslar ilk kez
sayllmaktadir, Tam ag¢ik konum (C3) ile 1lgili olarak armaturde (1.1)
ornegin bir durdurma eleman: 6ngoriilmils olabilmektedir.

Bu ug¢lincl asamada (C3) akis sayaci (5) tarafindan kapali
komumdan (%0) tam agik konuma erisildigi ana kadar verilen
impulslar sayilmakta olup,burada agik konumdaki impuls sayisi
%100°1uk  bir referans degere esitlenmektedir. Tespit edilen
impulslarin sayisi, ayar silindirinde (1.2) acik konuma erisildiginde
buna gotiren hidrolik hattinda (2) sikistinlan hidrolik  s1visinin
sikigtirma hacmi de dahil armatiriin (1.1) sevk hacmine ya da ayar
silindiri (1.2) i¢indeki pistonun (1.21) silindir hacmine esdegerdir.
Burada omegm 110 bar’lik bir azami basimg ile hidrolik sivisinda
azami sikisma saglanabilmektedir, ¢iinkil armatiirdeki (1.1) klapeye
bir durdurma noktasinda ayar silindirindek:r (1.2) piston (1.21)
tarafindan baski yapilmaktadir.

Dordincti bir asamada (C4) anahtarlama valfi (7) yine orta
konuma getirilmekte olup, bu konumda daha Once basmg¢ bulunan
hidrolik hattindaki (2) gerilim giderilmektedir. Burada hidrolik
stvisinin gerilimi dustriilirken hidrolik hattinda (2) meydana gelen ve
sayist ayar silindirinde (1.2) ve hidrolik hattinda (2) meydana gelen
sikistirma hacmine esdeger olan impulslar sayilmaktadir. Akis

sayacinin {5) c¢alisma molasinin giuvenilir sekilde bulunmas: igin,
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tercthen Ornegin donceden belirlenmis yaklasik 2 saniyelik bir bekleme
stresi ayarlanmaktadir.

Besinci asamada (C5) armatiir (1.1) hidrolik hattina (3) basing
uygulanarak, saya¢ c¢alisma molasina ve bununla birlikte %0°lik
referans degere ecrisilene kadar, tekrar kapali konuma hareket
ettirnlmektedir. Burada sivi akis sayacindan (5) Sekil 3°te gosterildigi
gibl C3 asamasmin karsi yoniunde akmakta olup, burada bu sirada
meydana gelen impulslarin armatiiriin veya ayar silindirinin (1.2) sevk
hacmine tekabiil eden sayisi akis sayaci (5) tarafindan sayilmaktadir.

Bu sekilde, impuls sayilarinin farkindan (C3-C5=C4), C4
asamasinda elde edilmis olan sikistirma  hacmi  kontrol
edilebilmektedir.

Altmct bir asamada (C6) ikinci asamada (C2) oldugu gibi
anahtarlama valfinde (7) orta konum ayarlanmakta ve akis sayacinda
(5) impuls meydana gelmesi sona erene kadar, yani artik akis
olmayana kadar beklenmektedir.

Yedinci bir agamada (C7) armatir (1.1) klape %30 acik olacak
sekilde bir ara konuma ya da yar agik konuma getirilmekte olup,
burada bu ara konuma gelmek igin ayar silindirindeki (1.2) pistondaki
(1.21) besleme hattindan (P) duisiik bir basing uygulanmaktadir, ¢tinki
piston (1.21) gorece dusik direng durumunda sadece dtelenmekte,
ama bir durdurma elemanma dogru bastinlmamaktadir.  Akig
sayacinda (5) bu diisiik basingta ortaya ¢ikan impulslar sayilmaktadir.
Basmncin dustuk olmasi nedeniyle, hidrolik hattindaki (2) hidrolik
sivisinda daha diisik bir sikisma meydana gelmekte, bu durumda bu
%30 oranindaki acik ya da ara konumdaki impuls sayisi, armatiriin
veya ayar silindirinin (1.2) bu ara konumdaki sevk hacmi ve bu dusuk

basingta sikistirma hacmini gostermektedir.
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Sekizinci bir asamada (C8) dordinci asamada (C4) oldugu gibi
yine anahtarlama valfinin (7) orta konumuna gelinmekte olup, gen
tepme valfleri (1.3) armatirde (1.1) klapenin doner konumunu
%30’luk konumda tutmaktadirlar. Daha Once basing altinda olan
hidrolik hattindaki (2) gerilmenin giderilmesi sirasinda olugsan ve C7
asamasinda daha dusitk ayar basmcinda gerceklesen ve %30°luk acik
konuma hareket sirasmda sayisal degerin i¢inde kapsanan sikisma
hacmini gosteren impulslar sayilmaktadir.

Dokuzuncu bir asamada (C9) armatiir (1.1) besinci asamada
(C5) oldugu gibi tekrardan kapali konuma getirilmekte iken, geri
doniis hattindaki (2) armatirtin (1.1) %30°1uk agik konumundaki sevk
hacmine tekabiil eden impuls sayis1 elde edilmektedir.

Armatiir arzu edilen konuma getirilmeden oOnce, onuncu bir
asamada (C10) anahtarlama valfi (7) orta konuma getirilmektedir,
Ardindan, hidrolik hattina (2 veya 3) basm¢ uygulanarak, ayar
silindirindeki (1.2) piston (1.21) orta konumdan arzu edilen ve
armatiriin (1.1) nihai olarak getirilmesi gereken ¢alisma konumuna
getirilmektedir,

C10 asamasi, 0grenme ¢evriminin uygulanmasini takiben
armatiriin -~ gergek  pozisyonu igin  bir baslangic konumunu
olusturmaktadir. Armatiiriin drnegin %50 agik konuma getirilmesi
gerekiyorsa, Ogrenme ¢evriminin tamamlanmasin  takiben CI10
asamasinin ardindan kumanda moduline (6) %50 agik konum
girilmekte, bunu takiben armatiriin C5 asamasindan bilinen impuls
sayisinm %350°s1 seklindeki armatiriin %350 toplam sevk hacmi art1 C8
asamasindan bilinen ara konum sikistirma hacmi hesaplanmakta olup,
burada impulslarin C8 asamasindan bilinen sayisindan, ornegin

%10’luk ayar yolu igin sikistirma hacminin ne buyuklukte oldugu
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hesaplanabilmekte ve bu sekilde ayarlanacak olan bir %50 agik
konum i¢cin 5 x %I10’luk sikigtirma hacmi C8 asamasindan
hesaplanabilmektedir.

Bir ara konuma ayarlanirken bir direng, ornegin piston (1.21)
i¢in bir durdurma noktas: mevcut degil iken, C7’den C9’a kadar olan
asamalarda sikistirma hacmi, armatiriin orta konuma getirilmesi
sirasinda besleme hattinda meydana gelen diisuk basingta elde
edilmektedir. C3 ve C4 asamalarinda azami basing durumundaki
sikistirma hacmi bulunmaktadir.

Bir yandan azami basingtaki sikigtirma hacminin (asama C3 ve
C4), diger yandan bir ara konuma getirilirken ortaya ¢ikan dusuk
basingta sikistirma hacminin (asama C7 ve C8) bulunmasini saglayan
bu Ogrenme cevrimi sayesinde her zaman armatirin ya da ayar
silindiri (1.2) i¢indeki pistonun (1.21) tam pozisyonu gosterilmektedir,
Pozisyon gosterimi her devreve sokuldugunda Ogrenme ¢evriminin
uygulanmasiyla, armatir (1.1) belirli bir pozisyona ayarlanmadan
once, her zaman armatirin ne siklikta ve ne kadar stre
calistinldigindan  bagimsiz  olarak, pozisyon dogru olarak
gosterilmektedir,

Ogrenme ¢evriminde tercihen ayar silindirindeki (1.2) pistona
(1.21) her basing uygulamasi oncesinde her iki hidrolik hatt1 (2, 3)
anahtarlama valfinin (7) orta konumu 1le basingsiz sekilde
baglanmakta veya gerilmesi giderilmekte olup, burada gerilme
giderilirken meydana gelen impulslar sayilabilmektedir. Hidrolik
hatlarmdaki (2, 3) gerilmenin ayar silindirindeki (1.2) her basing
uygulamasi oncesinde giderilmesi sonucunda, takip eden bir asamada
impuls sayisinda sapmaya neden olmayan notr bir baslangig

pozisyonu yaratiimaktadir.
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Omegin blok veya plaka seklinde yapilandirnlmis kumanda
modillt (6) Ornegin yaklasik 3 x 10 x 10 cm boyutlarina sahip
olabilmektedir. Sekil 4 daha once tarif edilmis olan 6grenme ¢evrimini
uvgulayan ve uzerinde gerekli ayarlarin yapilabildigi Orneksel bir
kumanda modiilll (6) uygulama seklinin  onden gorimuistnii
gostermektedir.

Sekil 4 bir ekram (6.1), 6rnegin birbir1 tizerine yerlestirilmis
olan ve armatiriin (1.1) veya ayar silindirinin (1.2) i¢indeki pistonun
(1.21) anlik konumunu ve diger durum bilgilerini gosteren 7 segmentli
gostergeler seklinde bir ekrani gostermektedir. Salterler 6.2 ve 6.3 ile
gosterilmigtir. 6.4 ile 1se bir kalibrasyon i1sleminin baslatilabildigi bir
ayar tusu gosterilmistir. Bu ayar tusu (6.4) istem dig1 calismaya kars
tercihen seffaf bir kapak ile korunmustur. Kumanda modilil (6)
kurulduktan sonra kalibre edilmekte olup, burada Sekil 3’teki
asamalara uygun olarak bir kalibrasyon testi yapilarak kumanda
modili (6) tum tahrike ve kuruluma bagli parametreleri hesaplamakta
ve bu parametreler bir bellekte daimi olarak saklanmaktadir.

6.5’te Omegin kirmizi,san ve yesil LED isiklan gosterilmis
olup, bunlar ayar silindirinin (1.2) ve kumanda modiiliniin (6) ¢alisma
durumunu gdstermektedir. Iki adet harici LED pozisyon gdsterimi igin
kullanilabilirken, ortadaki LED kumanda modiilliniin (6) c¢alisma
durumunun gosterilmesine yarayabilmektedir.

6.6 ve 6.7 ile kumanda modulinin (6) karsilikli taraflarindaki
kiskaglar gosterilmis olup, bunlara digerlerinin yam sira akis sayaci
(5), buna ait akim beslemesi, anahtarlama valfine (7) ait solenoid
valflerin (a, b) baglanti noktalar1 ve benzerleri baglanabilmektedir.

Ogrenme ¢evriminin uygulanmasina yonelik programi ihtiva

eden bu kumanda modili (6), kumanda modulinde (6) belirli bir
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armatir 1¢in uyarlama veya hidrolik hatlarmm belirlh bir tip1 1¢m
uyarlama yvapilmasi gerekmeksizin, cesitli buytiklikte armatirler ve
¢esitli armatiir sevk hacimleri i¢in kullanilabilmektedir.

Halen mevcut olan tesisatlar da pozisyon gosterimi igin bu tir
bir kumanda modulu (6) ile techiz edilebilmektedir.

Aciklanan yontemde c¢esith degisikliklerin ve modifikasyonlarin
yapilmasi mumkindiir, drnegin geri doniis hacminin ya da armatiiriin
ara konumundaki sevk hacminin meydana gelen impulslar sayilmak
suretiyle bulundugu C9 asamasinda, érnegin ayar yolunun %10’unda
ayar silindir1 (1.2) i¢gindeki piston (1.21), besleme hatt1 ve geri doniis
hatti olarak kullanilan hidrolik hattindaki sikistirma hacminin
bulunmas1 amaciyla bir kez daha durdurulabilmektedir. Bu durum bir
hatanin diizeltilmesi ile ilgili olarak ongorulebilmektedir.

Kumanda modilimiin (6) icinde bulunan program sadece
armatilr Onitesinin (1) ve kumanda tesisatinin tim parametrelerini
kaydetmekle kalmayip, sayisal degerlerle ayni zamanda ¢esitli
baglanti durumlarinda ayar silindirinin (1.2) sevk hacmini ve
sikistirma hacmimi de algiladigindan, bu veriler ya da impuls sayilan
cesitli sekillerde degerlendirilebilmekte olup, burada Sckil 3’teki
ogrenme ¢evrimi tercih edilen bir érnegi olusturmaktadir.

Agiklanan yontem ve agiklanan dizenek sadece tanker
gemilerinde degil, ayni zamanda uzakta bulunan bir kumanda
noktasindan boru hatlarindaki ¢esitli armatiirlerin ¢alistirilmalarinin ya
da yonetilmelerinin gerektigi rafineri ve benzerleri gibi endilstri
tesislerinde de kullanilabilmektedir.

Bulus bu itibarla, hidrolik bir armatiriin pozisyon gosteriminde
sikistirma etkilerinin devre dist birakilmasi amaciyla ¢ok yonlii olarak

uygulanabilmektedir.



10

15

20

18

TARIFNAME ICERISINDE ATIF YAPILAN REFERANSLAR
Basvuru sahibi tarafindan atif yapilan referanslara iliskin bu liste,

valnizea okuyucunun yardimi i¢indir ve Avrupa Patent Belgesinin bir
kismini olusturmaz. Her ne kadar referanslarin derlenmesine buyuk
onem verilmis olsa da, hatalar veya eksiklikler engellenememektedir

ve EPO bu baglamda higbir sorumluluk kabul etmemektedir.

Tarifname icerisinde atifta bulunulan patent dokumanlari:

*« WO 2009033553 Al [0003]



1/4

SEKIL 1



2/4

¢ TDIAS




3/4

SEKIL 3



4/4

6
e
»
o8
GoLa g
”O;f) 82
65.. N
’.-3""&
© N6
i O‘-\\_ 64
i
NI
AN
}
67



