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BiCERDOVERLERDE HIDROSTATIK TAHRIK

<

Hasan F. CiVAN

OzZET

Modern bicerddverler, mutlaka ylksek galisma kapasitesinde ve kaliteli ekin bigcebilme 6zelliginde
olmalidir. Sadece kisith bir sezonda calisma sansi olan bu makinalarda verimlilik ve sureklilik
kesinlikle gereklidir.Eksenel pistonlu pompa ve motorlarla saglanacak hidrostatik tahrik aracin
surlstnde birgok avantaj getirmektedir. Daha iyi sUris konforu ve ylksek c¢alisma hizi yénindeki
talepler hidrostatik tahrikle galisan sistemlere olan ilgiyi artirmistir.

Aracin Uzerindeki siUrls disindaki kullanicilar icin de hidrostatik tahrik tercih edilen bir sistem
getirmektedir. Gicln ve torkun kayis kasnak, kardan saft veya disli mekanizmalari ile aktariimasi,
hidrolik motorun esnek hortum baglantilarina gére daha zor ve glivensiz bir yoldur.

Hidrostatik tahrigi saglayan degisken deplasmanli hidromotor uygulama sekline goére tekerlere direk
bagh olarak veya disli kutusuna baglanarak c¢alisabilir. Hidromotor ise dizel motordan tahrik edilen
degisken deplasmanli pistonlu bir pompa ile tahrik edilir. Hidrolik pompadan basilan yag joystickler ve
kontrol bloklari aracilii ile istenilen debi ve basincta kullanicilara iletilir.

Bu tip aracglarin adir sartlar altinda galismasi g6z énune alinarak, sistemin verimli ve sorunsuz
¢alismasi icin yuksek dederlerde set edilmis elektronik kontrol sistemlerinin kullaniimasi ¢ok dnemlidir.

ABSTRACT

Modern harvesters must meet the objective of a high handling capacity combined with high-quality
harvesting of the crop concerned. Max. availability is absolutely essential for these machines, which
are only used during a limited harvesting season. Due to their advantages, hydrostatic drives with
axial piston pump and motor have become established for the travel drive. Ever-growing demands for
greater driving comfort and the trend towards higher transport speeds.

Hydrostatic drives are also becoming established as the preferred system for the implement hydraulics
where power and torque used to be transmitted by belts, cardan shafts and gears, the working
movements are now reliably driven by flexible hose lines.

The variable displacement hydromotor used for hydrostatic drive can be mounted on the wheels
directly or by a gear box according to the application. It is driven by a variable displacement piston
pump that is rotated by a diesel engine. The oil displaced by the pump is transfered to the actuators
with the required flow rate and pressure value via the joysticks and the control blocks .

It is essential that the hydraulic system run reliably and efficiently even under the toughest conditions.
For this reason the control of electrohydraulic systems set standarts are very high.
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1. GIRIS

Bicerddverlerde hidrolik, hidrostatik tahrigin yaninda birgok fonksiyon iginde kullaniimaktadir. Aracin
dizel motoruna bagli kapali devre calisan degisken deplasmanli hidrolik pompa ve bu pompaya bagh
diger pompalardan basilan yag ile ¢alisan hidrolik ekipmanlari ve yaptiklari fonksiyonlari asagidaki
sekilde siralayabiliriz. Ayrica bu sistemlerin baglatilari ( Sekil 1) de gdsterilmistir.

. Sabit veya degisken deplasmanli hidrolik motorla hidrostatik tahrik
. Kontrol bloklari ile arag Uzerindeki silindirlerin ve hidromotorlarin tahrigi
. Kapali veya agik devre olarak ¢aligabilen sogutma fani
o Direksiyon sistemi
. Fren sistemi
Fi@uﬂ Kontral Bloklan
Direksiyon Fren |

Hidromatar

Tabla DEndirme %
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Sekil 1. Bigerddverlerin Hidrolik Baglanti Semasi

Aracg Uzerindeki ¢ok sayidaki hidrolik fonksiyonlarin kontroli igin elektronik kontrol cihazlari da
kullaniimaktadir. Elektronik kontrol ile ¢ok daha basit sekilde hassas ayar yapabilme imkanimiz
bulunmaktadir.

2. HIDROSTATIK TAHRIK

Aracin tekerlekleri hidromotor ile tahrik edilerek yUruyus saglanir. Hidromotor, tekerlekleri digli kutusu
vasitasiyla déndurebildigi gibi direk olarak tekerleklere bagli olarak ¢alisma imkani da vardir. Sistemde
kullanilan pompanin hidrolik kumandasi mekanik veya elektrik kontrolllidir. Ayrica sistemde standart
olarak kullaniimasi gereken basing kesme ( pressure cutoff ) valfi ile A veya B hatlarinda ( Sekil 2 )
yukselen basing, pompanin pilot valfi Gzerinden deplasmani degistirilerek disuralir. Béylece ylkselen
basing emniyet valfi Gizerinden tahliye olmayacagindan sistemin isinmasida engellenmis olur.
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Sekil 2. Degisken Deplamanh Pistonlu Pompa Semasi

Sistemde kullanilacak hidrolik pompalarin secimi igcin gerekli olan degerler asagidaki sekilde tespit
edilmektedir.

Vyenen,

Dehi = ———— Lt /dak.
1000
Vo Ap 1,59V, * Ap

Tork T=—2" 2= 2" nm
20871, 100 * 1\mp
lmeTen Ten Qy ® Ap

Gig P = = kW

60000 9549 600 e,

Vy = hir devirdeki iletim hacmi cm?
T =Tork M

Ap = basinc farki bar
n =devir pm
M, = wolumetrik verim

Nmh = Mekanik - hidrolik verim

Ne = toplamverim  (Me= 1y ® Ny

Pompanin basing ayarinin yapilirken sistemin tespit edilen ¢alisma basinci, sarj pompasinin basinci
ve guvenlik icinde bir pay verilerek asagidaki sekilde hesaplanir. Bu hesaplamaya goére hazirlanmis
ayar diyagramida ( Sekil 3 ) deki gibidir.
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Sekil 3. Pompa Basin¢ Ayar Diyagrami
¢alisma basinci ( PA,B ) — sarj basinci ( PSp ) + guvenlik pay1 = basing farki

Sistemde kullanilacak hidrolik motorlarin secimi icin gerekli olan dederler asagdidaki sekilde tespit
edilmektedir.
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Vg = hir devirdeki iletim hacmi  cm?
T =Tork Nm
Ap = basing farki bar

n =devir rpm
N, = volumetrik verim
Nmh = Mekanik - hidrolik verim

My = toplam verim  (Ng="1, * Npp)

I, = tark sabit dederi Nm/har

Sabit Deplasmanli Hidromotor ile Hidrostatik Tahrik
Bununla birlikte uygulamalar sabit ve degisken deplasmanli hidromotorlar ile 2 farkl sekilde yapilabilir.

Sabit deplasmanli hidromotorlar ile yapilan uygulamada ( Sekil 4 ) hareket disli kutusu vasitasiyla
iletilerek degisik hizlar ve ¢ekis gugleri disli kutusu Uzerinden 3 veya daha fazla sayida vites ile yapilir.
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Sekil 4. Sabit Deplasmanli Hidromotor ile Hidrostatik Tahrik Semasi
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Degisken Deplasmanli Hidromotor ile Hidrostatik Tahrik

Degisken deplasmanli hidromotor uygulamasinda ( Sekil 5 ) ise disli kutusu veya direk tekerleklere
bagl olarak c¢alisabilme imkani da bulunmaktadir. Her iki sekilde de hiz ve ¢ekis gucunu dedisken
deplasmanli hidromotordan ayarlama sansimiz bulundugundan sadece calisma ve surlUs olarak 2
vites yeterli olmaktadir. Siiris esnasinda vites degistirmeye gerek duyulmamaktadir.

dedisken
.. deplasmanh
dedigken matar

deplasmanli
pompa

cekme ket

arag hizi

Sekil 5. Degisken Deplasmanli Hidromotor ile Hidrostatik Tahrik Semasi

Yedek Hidromotor ile Hidrostatik Tahrik Uygulamasi

Yukarida anlatilan standart suris versiyonlarinin diginda, bitln tekerleklerin iki aks izerinden tahrik
edildigi yedek surlsliu sistem uygulamasida (Sekil 6) bulunmaktadir. Bu uygulama aksa veya direk
tekerlere bagli calisan degisken deplasmanli hidromotorlarla yapilmaktadir. Sistemdeki bUtin
hidromotorlar dizel motorla bagh hidrolik pompadan beslenmektedir.

Sistemde bulunan elektronik kontrol Gnitesi aracin siris esnasindaki patinajini kontrol edebilmektedir.
Bu kontrol Unitesi ile tekerlerteki hizlar dlgulerek kiyaslanmakta ve hizlar arasinda uyumsuzluk olmasi
durumunda 6n aks uzerindeki degisken deplasmanli hidromotor bu uyumsuzlugu giderecek sekilde
daha duslk bir deplasmana ayarlanabilmektedir. Aracin normal surisu sirasinda bu yedek Unitedeki
degisken deplasmanli hidromotorun agisi sifirlanir. Bu sayede bitiin debi diger hidromotora
aktarilarak surus gergeklesir.
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Sekil 6. Yedek Hidromotor ile Hidrostatik Tahrik Semasi

Fren Sistemi

Bicerddverlerde kullanilan fren sistemine ait drnek bir sema (Sekil 7) de gdsterilmistir. Bu sistemde
pedala (4) basildiginda ilk etapta gig¢ kontrol yayi (3) sikilisir ve rod (5) ile inch valfinin yayini (10)
sikistirarak inch valfin (7) kapali konumdan agik konuma gegmesini saglar. Valfin agik konuma
gelmesi ile SP2 hattindan yiriylds pompasinin pilot yagi kontrolli bir sekilde tanka agilmis olur ve bu

sayede arag ilk etapta hidrostatik frenleme gergeklesmis olur.

ikinci asamada ise pedala (4) basiimaya devam edildiginde (3) yayi ile birlikte (8) yayida sikisir ve fren
silindirlerini besleyen pompa ve hidrolik akiinin bagili oldugu fren valfi (2) konum degistirir. Bu sayede
basingli yagin BR1 hatti Gzerinden fren silindirlerine giderek dinamik frenlemenin gergeklesmesi

saglanir.

317
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Sekil 7. Fren Sistemi Semasi

Hidrolik Direksiyon Sistemi

Aracta kullanilan direksiyon sistemi ait 6rnek bir devre (Sekil 8) de verilmistir. Bu tip hidrolik direksiyon
tiplerinde direksiyon Unitesinde bir problem yasanmasi durumunda sistem manuel olarakta
calistirilabilmektedir. Hidrolik semadan da gérilecegi gibi sistemde 2 rotor grubu bulunmaktadir. Bu
gruplardan bir tanesi direk olarak sisteme baglidir. Diger grup ise sistem basincindan pilot alarak
¢alisan bir valf Gzerinden sisteme baglanmistir.
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Direksiyon sisteminde bir ariza meydana gelerek pompadan basin¢h yagd gelmemesi durumunda bu
valf kapali konumda kalarak bir rotor grubu devre digi kalacak ve ikinci rotor grubu vasitasi ile sistem
bir sireligine manuel olarak c¢alistirilabilecektir.

R

Sekil 8. Hidrolik Direksiyon $Semasi

Elektronik Kontrol Sistemi

Artik bicerddver ve benzer araglarda, hidrostatik tahrik ve diger hidrolik ekipmanlarin kontroli igin bu
ekipmanlara direk bagl c¢alisabilecek elektronik sistemler (Sekil 9) yaygin olarak tercih edilmektedir.
Bununla birlikte aracglarin ¢calisma sartlarida g6z 6nidnde tutuldugunda ¢ok sayidaki ekipmanin daha
verimli gérev yapmasi i¢in yiksek standartta set edilmis elektronik kontrol cihazlari blyik avantajlar
saglamaktadir.

Bu avantajlar ;

Fonksiyonlarda ylksek guvenilirlik

Ekipmanlar arasinda hizl bilgi aktarimi

Sensorler ve diger malzemeler icin kolay montaj imkani
Malzemelerin ekonomik ve tesisat maliyetinin disuk olmasi
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Sekil 9. Elektronik Kontrol Sistemi Semasi

kontrol blogu

aks
Gzcrindcn

tahrik

SONUG

Hidrolik ve elektronik sistemler Uzerindeki gelismeler ile giin gectikce makinalarin daha verimli ve
hassas calismasi saglanmaktadir. Bu da hidrostatik tahrigin, getirdigi kolayliklar ve sagladigi
avantajlarla birlestiginde bicerddverler gibi bircok makinada vazgecilmez bir sistem haline gelmektedir.
Makinalar Uzerinde kullanilan ekipman sayisi gun gectikce artmaktadir. Buna ragmen hidrolik
sistemlerin sagladigi avantajla makinalarin daha kompakt bir yapida olmasi saglanabilmektedir.
Hidrolik sistemlerin her zaman kendisine muadil sistemlere goére daha kisith alanda daha verimli
c¢alisma imkani bulunmaktadir.

KAYNAKLAR
[11 Bosch Rexroth Mobile Konferans Kitabi, 2003

[2] Bosch Rexroth Drive and Control Systems for Combine Harvesters, 2001
[3] Bosch Rexroth Egitim Kitabi, 1998

OZGECMiS
Hasan F. CIVAN
1970 yili Ordu dogumluyum. 1993 yilinda Gazi Universitesi Makina Mihendisligi bélimiinden mezun

oldu. 1993 — 1998 yillari arasinda Hema Endustri firmasinda satis mihendisi olarak gorev yapti. 1998
yilinda itibaren Bosch Rexroth firmasinda Proje sats Miihendisi olarak gérev yapmakta.



