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ACIKLAMALAR

KOD

ALAN Motorlu Araglar Teknolojisi
DAL/MESLEK Otomotiv Elektromekanikerligi
MODULUN ADI Arag Yonetim Sistemleri

ECU (Elektronik Kontrol Unitesi) ve CAN-BUS’1n (merkezi
veri  hatt1)  kontrol edilmesi ve  degistirilmesi,
elektromanyetik  enjektorlerin, atesleme  bobinlerinin,
MODULUN TANIMI elektronik kontrollii gaz kelebeginin, karbon kanister
elektrovanasinin, rélanti motorunun (aktivatorii), motor
isletim ve arag yonetim sistemlerinin diagnostik kontrol
becerilerinin kazandirildigi bir 6grenme materyalidir.

SURE 40/24

ON KOSUL Bu modiiliin 6n kosulu yoktur.

Motor isletim ve ara¢g yOnetim sistemlerinin bakim ve

YETERLIK
onarimini yapmak
Genel Amag: Araglarda kullanilan motor igletim ve arag
yonetim sistemlerinin bakim onarimini yapabileceksiniz.
Amaclar:
1. Elektronik  kontrol  dnitesini  kontrol  ederek
degistirebileceksiniz.
2. Elektromanyetik enjektorleri kontrol ederek
degistirebileceksiniz.
3. Atesleme bobinlerini kontrol ederek
MODULUN AMACI degistirebileceksiniz.
4. Elektronik kontrollii gaz kelebegini kontrol ederek
bakimini yapabileceksiniz.
5. Karbon kanister elektrovanasini  kontrol  ederek
degistirebileceksiniz.
6. Rolanti  motorunu  (aktivatorii)  kontrol — ederek
degistirebileceksiniz.
7. Motor isletim ve ara¢ yonetim sistemlerinin diagnostik
kontrollerini yapabileceksiniz.
EGITIM OCRETIM Ortam: Atdlye ve laboratuvar' ' o
Donamim: Motorlar, otoelektrik ve elektronik parcalari, 61¢ii
ORTAMLARI VE S . . g
DONANIMLARI alet'lerl,' dlagnostlk ‘te‘st cihaz1 ve .be‘l.glantl elemanlari,
projeksiyon cihazi, bilgisayar, el aletleri, 6zel aparatlar
» Modil icinde yer alan her 6grenme faaliyetinden sonra
verilen 6lgme araglari ile kendinizi degerlendireceksiniz.
OLCME VE > Ogretmen modiil sonunda dlgme aract (coktan se¢meli
DEGERLENDIRME test, dogru-yanlis testi, bosluk doldurma vb.) kullanarak

modiil uygulamalar ile kazandiginiz bilgi ve becerileri
Olgerek sizi degerlendirecektir.




GIRIS

Sevgili Ogrenci,

Bir yerden baska bir yere nakil noktasinda en fazla kullanilan araglar, motorlu
tasitlardir. Insanlar, bu tasinma olaymin en hizhi sekilde, rahat ve konforlu bir ortamda
olmasin1 talep etmektedir. Istenilen fonksiyonlarin ve kullanim konforunun elde edilebilmesi
icin her gecen giin daha fazla elektronik parca ve sistem kullanilmasi yoluna gidilmistir.

Tasitlarda kullanilan elektronik sistemlerin sagladigi kolaylik ve rahatlik artisi
beraberinde bir takim olumsuzluklar1 da getirmistir. Elektronik sistemlerle donatilmig bir
tagitta, yaklasik olarak 2 km’lik kablo uzunlugu, 40-50 kg’lik ekstra bir agirlikla birlikte orta
biiyiikliikteki bir tasitta ¢ok cesitli kablo kullanilmasini zorunlu kilmaktadir. Diger sistem
elemanlarinin agirlik ve hacimleri de eklendiginde karsimiza tasarim ve iiretim problemleri
ile karmagik ve maliyeti yiiksek bir yap1 ¢ikmasina neden olmaktadir. Bu olumsuzluklar,
tasarim ve iretim problemlerinin yani sira ariza teshis ve giderme agisindan da Snemli
sorunlar ¢cikmasina yol agmaktadir. Yukaridaki ifadelerden de anlasilacagi {izere bu karmagik
elektronik yapinin iistesinden yine elektronik yollarla ¢6ziim bulunabilir. Aksi halde en kisa
siirede, baska arizalar ortaya ¢ikarmadan, en ucuza tamir ve bakim miimkiin olmayacaktir.

Otomotiv sektoriinde, giinimiizde kullandigimiz tasitlarin git gide karmasiklasan
yapilariin {istesinden gelebilmek, bunlarin arizalarini tespit edip giderebilmek igin ¢agin
gereklerine uygun teknolojiyi en iyi sekilde 6grenmek ve bu yolda ¢aba gostermek bizim
islerimizi olduk¢a kolaylastiracaktir. Bu amagla egitimini alacagimiz modiil bizlere oldukca
katki saglayacaktir.



OGRENME FAALIYETIi-1

( AMAC )

ECU (Elektronik Kontrol Unitesini) ve CAN-BUS (merkezi veri hattini) kontrol
ederek ve degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Mikrobilgisayarlar ve mikro denetleyicilerin g¢alisma prensipleri hakkinda
arastirma yaparak sinifta arkadaglariizla paylasimiz.

> Otomobiller {iizerinde bulunan elektronik kontrol {initeleri birbirleri ile
haberlesmelerinin nedenleri nelerdir? Arastirarak edindiginiz bilgileri sinifta
arkadaslarinizla paylasiniz.

1. ELEKTRONIK KONTROL UNITELERI

Otomobillerde kullanilan sensorler (algilayicilar) c¢evrelerini algilarken aktivatorler
(uygulayicilar) sensorlerden gelen bilgiler dogrultusunda gesitli eylemleri gergeklestirir. Bu
parcalaridan sensorleri duyu organlarimiza, aktivatorleri de kaslarimiza benzetmemiz yanlis
olmaz. Algilayicilar ve aktivatorler; konfor, giivenlik, yiirliyen aksamlar, motor gibi aracin
tiim fonksiyonlarinda kullanilir.

Sensor (algilayict) olarak adlandirdigimiz elemanlar; olgiilmesi gereken fiziksel bir
miktar1 (1s1, doniis hizi, basing, debi vb.) gerilim ya da akim gibi kolayca degerlendirilebilen
bir elektriksel biiyiikliige c¢evrilebilen algilama unsurlaridir. Algilayicilar bu gerilime
gevirmeyi gerceklestirmek igin kullandiklar1 teknoloji ile belirlenir. Bu teknolojilerden,
termistans ya da indiiktif devir hiz1 algilayicilar1 gibi bazilarii uygulamaya koymak
kolaydir. Hall etkisi veya piezo direng gibi 6zellikleri olan algilayicilari da yararlanilabilir
hale getirmek igin karmasik bir elektronik sisteme (entegre) ihtiya¢ duyariz.

Aktivator (uygulayici) olarak adlandirdigimiz elemanlar, bir diizenegi hareket
ettirebilmek i¢in elektrik enerjisini mekanik enerjiye doniistiiren pargalardir. Aktivatorler
siklikla dogrusal akim motorlari, tork motorlar1 ve elektrovanalar gibi elektromanyetik
olgulart kullanir. Sensérlerle ilgili bilgiler Motor Isletim Sistemleri modiilii igerisinde
verilmistir. Bu modiil icerisinde ise ECU’nun bilgi aktardigi aktivatorlerle ilgili bilgiler
verilecektir.

1.1.Elektronik Kontrol Unitesinin (ECU) Bilgi Verdigi Elemanlar
1.1.1.0nemi

Elektronik ara¢ yonetim sisteminin mevcut oldugu motorlarda kumanda yapisi, Sekil
1.1°de goriilecegi tizere veri sinyali lreten sensorler (basing, sicaklik, devir, konum vb.),
gercek zamanli olarak degerlendirme ve karsilastirma yaparak ¢ikis sinyalleri tireten bir ECU
ile ¢ikis sinyallerine bagh calisan aktivatorler (enjektér kumandasi, yakit miktari, motor
devri, ariza verileri vb.) olarak 3 temel bilesenden olugsmaktadir.
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Sensorlerden gelen

bilgiler Kumanda edilen

elemanlar (aktiivatérier)

Motora alinnan hava miktar

Yakit miktan
Motor devri Enjektérler

Emme manifoldu basinci RcEemERURnCes)

Motor (su) sicakhigi M OTO R

Atesle giic cikus kati
Rdlanti dengelemesi
Rolanti motoru

KONTROL Yakit Buhar kontrolii

Aktif karbon filtresi s/valfi

Emilen hava sicakligi

Gaz kelebeginin konumu

v tu bilgisi
Egzoz gazlarinin durumu b b

(Lamda sensorii) Relanti konumu
1.Silindir UON bilgisi ;H;is_eﬁ;("k CREE DR

Karbon kanist
Vuruntu bilgisi arbon kanister

Vuruntu kontrolii

Relanti konumu Yakit miktan

(Yakit pompasi ve rolesi)

Yiikseklik (ralam-dis basing
bilgisi)

Sekil 1.1: Elektronik kontrol prensibi

Arag yOnetim sisteminin ¢aligmast su sekildedir: ECU, sensorlerden aldigi bilgileri
degerlendirerek uygun hareketi yapar. Ornegin; ECU, motor devir sensdriinden motor
devrini, sogutma suyu sicaklik sensériinden motor sicakligini, lamda sensdriinden egzozdan
¢ikan oksijen miktarini, gaz pedali konum sensoriinden gaz pedalinin konumunu, hava kiitle
Olcerinden motora giren hava miktarin1 6grenerek bu verilere gore gerekli yakiti gondermesi
icin yakit ayarlayici selenoid valfe sinyal gonderir. Bu valf de elektronik kontrol iinitesinin
gonderdigi sinyale gére uygun miktarda agilarak gerekli yakit1 enjektorler vasitasiyla motora
gonderir ve motor istenilen sekilde caligmis olur.

1.1.2.Parcalan

ECU, isletme elemanlariyla motorun c¢alismasina miidahale eder. Bu komuta sistemi
icinde yer alan elemanlar;
Yakat sistemine (enjektorlerin piiskiirtme miktarina),
Atesleme sistemine (atesleme avans miktarina),
Karbon kanister ve salterine (karbon kanisterdeki yakit buharina),
EGR’ye (artan azot oksit emisyonlarinin miidahalesine),
Cift réleye (bobin, pompa vb. elemanlarm elektrik yonetimi),
Diagnostik ikaz lambasina (olasi arizalarin siiriicliye iletimi),
Elektronik gaz kelebegine (yiike gore hava kontrol yonetimi),
Yakit pompasina (yakitin sisteme taginmasinin kontrolil) miidahale eder.
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1.2. Analog Dijital (A/D) ve Dijital Analog (D/A) Ceviriciler

Giinliik hayatta karsinuza ¢ikan pek cok biiyiikliik analogdur. Ornegin; 1s1, basing,
agirlik gibi biiyiikliikler analog degerlerdir. Degerler sadece 0 ve 1 gibi iki deger degil,
minimum ile maksimum arasinda ¢ok genis bir yelpazede gesitli degerlerde olabilir. Yani,
herhangi bir cismin agirligr 10 gram olabildigi gibi 1 kilo, 10 kilo, 100 kilo veya 1 ton da
olabilir.

Diinyadaki biiytikliiklerin ¢ok biiyiik bir kismi analog degerlerden olugsmasina ragmen
bilgi isleyen cihazlar (dijital sistemler, mikroiglemciler, bilgisayarlar) dijitaldir. Dijital
sistemler bilgiyi daha giivenli, daha hizli isler ve degerlendirir. Dijital sistemlerde elde edilen
bilginin dis diinyaya aktarilmasi (6rnegin goriintiilenmesi) analog veya dijital bigimde
olabilir. Biitlin bu nedenlerle analog degerlerin dijitale, dijital degerlerin de analog degerlere
cevrilmesi gerekir.

Dis diinyadaki fiziksel degisiklikler (1s1, basing, agirlik), sensor (algilayici) ve
transduserler (ceviriciler) kullanilarak elektrik gerilimine g¢evrilir. Sensorlerden veya
ceviricilerden alinan gerilim analog bir degerdir. Analog degerler Analog/Dijital (A/D)
gevirici yardim ile dijital degerlere gevrilir. Dijital sistem bu bilgiyi istenilen bir bigimde
igler ve bir sonug elde eder. Bu sonug dijital veya analog olarak degerlendirilebilir. Eger elde
edilen sonug¢ analog olarak degerlendirilecekse Ornegin bir hoparlore gonderilecekse tekrar
analoga ¢evrilmesi gerekebilir. Dijital degerleri analog degerlere ¢evirme islemini
Dijital/Analog (D/A) geviriciler yapar (Sekil 1.2).

Analog A/D Dijital D/ A Analog
© G_""5§ V) ‘ Ceviriciler gf’[ﬁm Ceviriciler (OC_lkésv)

Sekil 1.2: Analog Dijital (A/D) ve Dijital Analog (D/A) Ceviriciler

Yukarida; analog bir degerin dijitale ¢cevrilmesi, islendikten sonra tekrar analog degere
cevrilme siireci goriilmektedir. Girigteki gerilim bir transduser (gevirici) yardimi ile
elektriksel biyiikliige g¢evrilmis bir fiziksel biiyiikligii (1s1, basing, agirlik vb.) temsil
etmektedir. Bu gerilim daha sonra A/D (Analog/Dijital) gevirici vasitasi ile dijitale ¢evrilir
ve dijital olarak islenir. Elde edilen sonu¢ D/A (Dijital/Analog) g¢evirici vasitasi ile tekrar
analog bilgiye cevrilir ve ¢ikisa aktarilir. Cikista kullanilan eleman ise elektriksel biiytikligii
(gerilim) fiziksel biiyiikliige (ses, 1s1, hareket vb.) cevirir. Ormegin hoparldr elektriksel
biiyiikliigl sese ¢eviren bir aygittir.

1.3. Mikro Bilgisayarlarin Calisma Prensibi

Bir mikro bilgisayarin i¢ mimarisi tahmin edilebilecegi gibi ¢ok karmasiktir. Binler ve
milyonlarla ifade edilen transistor ve kompleks pek ¢ok elemandan meydana gelen mikro
bilgisayarlar, temel olarak su birimlerden meydana gelmektedir:



Gegici saklama elemanlann (Registers): Birkag bitlik bilgiyi tutan belirli
sayidaki kaydedicinden meydana gelir. Bu kaydediciler 8 bitlik veya 16 bitlik
makine komutu, veri ve adres bilgisini saklar.

Aritmetik mantik birimi (Arihtmetic lojic unite): Mantiksal karar veren ve
aritmetiksel islemleri yapabilen aritmetik mantik birimidir.

Zamanlama ve kontrol devreleri (Counters): Hem mikroislemcinin ig
islemesini ve hem de dig mikrobilgisayar sisteminin islemesini kontrol eden
zamanlama ve kontrol devreleridir. Bu devreler aritmetik mantik birimi ve
kaydedicilerin ¢alismasini, bellek ve I/O portlarina disaridan yapilan bilgi
transferleri ile bu elemanlardan disariya dogru yapilan bilgi transferini kontrol
eder. Ayn1 zamanda bu devreler program komutlari tarafindan belirlenen iglerin
yerine getirilmesini temin ederler.

Tamponlar (Buffers): Merkezi islem birimini, ¢evresel birimlerin olumsuz
etkilerinden korur. Tutucularin (Latches) gorevi ise merkezi islem biriminin
olusturdugu adres, veri ve kontrol sinyallerinin bir sonraki degisiklige kadar
saklanmasin1 saglamaktir. Sekil 1.3’te mikro bilgisayarin temel yapisi
goriilmektedir.

LALU | B

Unitesi

Saylcnlar . I. I

Adres Yolu

Tamponlar ve Kilitleyiciler

Kontrol ve Denetim
Unitesi

Sekil 1.3: Mikro bilgisayarin temel yapisi

Mikro bilgisayarlarin temel fonksiyonu, sensorlerden gelen sinyalleri alarak isler ve
daha sonra hareketli parcalara kumanda eder. Ek olarak mikrobilgisayar ayn1 zamanda mikro
denetleyiciyi de kontrol eder. Mikrobilgisayarlar; CPU, Bellek ve 1/O (Input/Output-
Girig/Cikis) portlar1 olmak lizere {i¢ ana kisimdan olusmaktadir. Mikroislemcili bir sistemde,
Bellek, CPU ve /O ayr1 ayn kullanilmaktadirlar. Mikroislemcilerde, bellek ve I/O entegre
devreleri {li¢ yol yardimiyla birbirine baglanmistir. Bu yollar:
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Kontrol yolu (CONTROL BUS): Mikroislemcinin zamanlama ve kontrol
devrelerinde {iretilen kontrol sinyallerini bellege ve I/O birimlerine géndermek
i¢in kullanilan yoldur. Ornegin oku/yaz sinyallerini bellege, giris ve ¢ikis
portlarina tasir.

Veri yolu (DATA BUS): Veri yolu, makine komutlarin1 ve verileri bellekten
mikroislemciye tasir. Ayn1 zamanda girig/cikis transferleri ile ilgili verileri de
tagimak i¢in kullanilir. Kontrol ve adres yollarindan farkli olarak veri yolu iki
yonlidiir. Veri iki yonde de hareket edebilir. Birgcok mikroislemcili sistemde
veri yolu sekiz boliimden olusur. Bu yiizden ayni anda 8 bit veya 1 bayt veri
tastyabilir.

Adres yolu (ADRESS BUS): Adres yolu, bellekteki bir yerin veya veri
transferinde gorev alan giris / ¢ikis portunun adresini iletmekte kullanilir.

ROM ve RAM bellekte saklanan her komut ve her parca bilginin bir adresi vardir.
Daima 16 bitten olusan bir ikilik say1 programin ¢alismasi sirasinda verilen bir yerin igerigi
gerekli oldugunda mikroislemci o yerin adresini adres yoluna koyar. Adres yolu, verinin
saklandig1 yere ulasmakta kullanilan adresi iletmede kullanilir. Ulasilan yerin igerigi daha
sonra veri yoluna konulur ve bu yolun igerigi mikroislemciye okunur. Eger bir veri RAM
bellege depolanacaksa belirten yeri secen adres kodu, mikroiglemci tarafindan adres yoluna
konur. Daha sonra gonderilen yaz komutu sinyali, veri yolundaki bilginin bir kopyasini

belirlenen yere yazilmasimi saglar. Sekil 1.4’te mikrobilgisayarlarin ¢aligma prensibi
gosterilmistir.
Crystal
. ., - > ADRESS BUS
8 (Adres yolu)
Clock [—N 8 ’5
Q £
S 2 EPROM || RAM Vo L Serial interface
o9 A (Seri arabirim)
sz | itA A i)
L= (Veri yolu)
> "> DATA BUS
"> CONTROL BUS
(Kontrol yolu)

Sekil 1.4: Mikrobilgisayarlarin cahisma prensibi



1.4. Mikro Denetleyicilerin Calisma Prensipleri

Clock
ROM

(Program yolu)
Program BUS

< DATA BUS (Veri yolu)

CPU

L
L —

RAM Timer

T 01

Pulse Sensorler
Girisi  Aktiivatorler

Sekil 1.5: Mikrodenetleyicilerin calisma prensibi

Sensorler ve aktivatorler ile veri alis verisi /O (Input/Output) portlardan
saglanmaktadir. Bu portlardan verilen analog sinyaller yapilan programa gore dijital sinyale
cevrilebilmekte ve istenildigi gibi islenebilmektedir. Digaridan 6lgiilen veya igeriden islemler
sonucunda elde edilen veriler hafiza birimlerinde (RAM, ROM) saklanabilmekte ve daha
sonra gerektigi zaman kullanilabilmektedir. Sekil 1.5’te mikrodenetleyicilerin g¢aligma
prensibi gosterilmistir.

Sensorlerden Gelen Sinyaller
(Giris Sinyalleri)

+ ¥ ¢ ¢ ¥

| A/D DONUSTURUCU l

I/0 RAM Clock

ﬁ DATA BUS ﬁ -
2 PROGRAM BUS ::;
j[ CPU

ROM

l D/A DONUSTURUCU |

4 £ ¥ ¥ 3 1 1

Aktiivatorlere Gonderilen Sinyaller
(Cikas Sinyalleri)

Sekil 1.6: Elektronik kontrol iinitesinde bilginin islenmesi
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1.5. Elektronik Kontrol Unitelerinde Bilgi Isleme

Otomotiv alaninda kullanilan elektronik kontrol {initelerinde mikrodenetleyiciler
tercih edilmektedir. Sekil 1.6°da bir elektronik kontrol iinitesinde bilginin islenmesi sematik
olarak gosterilmistir.

1.6. Veri iletim Yontemleri

Bir noktadan diger bir noktaya dijital (binary) bilgilerin transfer edilmesine “veri
iletimi” denir. Veri iletim sistemleri, bilgisayarlar, bilgisayarlar ile terminaller veya
bilgisayarlar ile alicilar (printer, plotter vb.) arasinda veri iletimlerini gergeklestirir. Dijital
(binary) hale doniistiiriilebilen ses, goriintii gibi analog bilgilerin iletilmesi de veri iletimi ile
gerceklestirilir.

Yiiksek verimliligin yani sira maliyetlerinin de diisiilk olmasi veri iletiminde dijital
tekniklerin kullanilmasinin en 6nemli sebeplerindendir. Dijital sinyallerin iletiminde iki
farkli yontem kullanilir. Bu yontemler;

> Paralel veri iletimi,

> Seri veri iletimidir.

1.7. Elektronik Kontrol Uniteleri Arasinda Haberlesme Yontemleri

Gilinimiiz ve yakin gelecekteki otomobil modellerinde erisilmek istenen hedeflerden
biri de arabanin i¢ ve dis sistemlerle bir ag araciliiyla haberlesmesidir. Bu anlamda
otomobil teknolojisi, modern ucak teknolojisine ulagsmay1 amacglamaktadir. Sekil 1.7°de arag
haberlesme ag1 goriilmektedir.

1 CAN BUS
1 LIN BUS
1 MOST BUS

Sekil 1.7: Arag haberlesme ag sistemleri
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1.8. Elektronik Kontrol Uniteleri Arasinda Haberlesme

Elektronik kontrol iiniteleri, sensorlerden gelen sinyallere gore yonettikleri sistemlerin
calismasini diizenlemektedir. Elektronik kontrol iiniteleri birbirleri ile koordineli bir bigimde
caligmalidir.  Otomobiller {izerindeki elektronik kontrol {initelerinin  birbirleriyle
haberlesmelerini saglamak amaciyla elektronik kontrol {initeleri arasinda aglar kurulmustur.
Motorlu tagitlar incelendiginde 3 ¢esit haberlesme sisteminin kullanildigi gorilmektedir.
Bunlar CAN, LIN ve MOST isimli hatlardir. Sekil 1.8’de goriildiigii gibi motor kisminda
CAN, konfor donaniminda LIN, eglence ve bilgilendirme kisminda ise MOST hatlan
kullanilmaktadir.

Engine | ' ABS | A |
I I-’ FECAN
A e
]Kﬁp.ruq
[ ﬂ 2 MOST
Body-CAN

CAN
Kapi I?avan Koltu \g\C Bllglsayfar

Konfor kism LIN

Sekil 1.8: Haberlesme sistemlerinin kullamim yerleri

1.8.1. CAN-BUS Hattinin Yapisal Ozellikleri

Otomobillerde, fonksiyonlara ve kullanim konforuna olan talebin siirekli artmasiyla
elektronik parcalarin sayilar1 da artmaktadir. 1990’11 yillarda kullanilan araglardaki kontrol
iinitelerinin sayis1 15 civarida iken 2000’1li yillarda kontrol iinitelerini sayis1 75’e kadar
cikmustir. Guniimiizde tasitlarda kullanilan elektronik kontrol sistemlerinin sayisal olarak
artmasi, beraberinde bir takim olumsuzluklar1 da getirmistir. Tam elektronik donanimli bir
tagitta 2 km uzunlugunda kablo ve 40-50 kg civarinda bir ekstra agirlik s6z konusu
olabilmektedir. Orta biiyiikliikteki bir tasitin opsiyonel donanimlari 600 farkli kablo
kullanilmasint gerektirmektedir Buna diger sistem elemanlarimin agirlik ve hacimleri de
eklendiginde ortaya tasarim ve iiretim problemleri ile karmagik ve maliyeti yliksek bir yap1
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¢ikmaktadir. Bu olumsuzluklar, tasarim ve iiretim problemlerinin yani sira ariza teshis ve
giderme ac¢isindan da 6nemlidir.

Bugiine kadarki sebeke sistemine, kontrol iinitelerinin sayisi ve bunlarin dagitilmis
islevleri ile veri aligveriginin siirekli ylikselen oranin eklenmesiyle aktarim teknolojisinin
gelistirilmesi kaginilmaz olmustur. Ayrica karmagik kablo yapisit yeni ¢Oziimler aramayi
gerektirdi. Bu nedenle Bosch, Intel ile birlikte CAN-BUS protokoliinii otomotiv endiistrisi
icin 1987 yilinda gelistirmistir. CAN kisaltmasinin agik yazilisi; "Controller Area Network"
diir. Gorevi ise kontrol initelerini birbirlerine baglayarak bilgi aligverisini saglamaktir.
Standart numarast1 ISO 11519 ve ISO 11898’dir. CAN-BUS protokolii otomotiv
endiistrisinde bilgi degistirilmesi alaninda hemen bir standart olarak kabul edilmistir.

Kontrol ag1 “CAN” (Controller Area Network), aracta bulunan elektronik kontrol
iiniteleri, sistem elemanlarimin sayisi ve kablo uzunlugunu azaltarak ortak bir yonetim birimi
olusturmak igin gelistirilen bir sistemdir. Sistemin temel mantig tasitta bulunan ABS, ESP,
atesleme sistemi, enjeksiyon sistemi gibi 20 ila 40 farkli kontrol sistemlerini (Tasita gore
degisebilmekte ve sayilari hizla artmaktadir.) tek bir kontrol sistemi haline getirmektir. Bu
amagcla Oncelikle benzer isi yapan kontrol sistemleri birbirleriyle entegre edilmekte ve daha
sonra “CAN” ag sistemiyle ara¢ bilgisayart adi verilen merkezi kontrol {initesine
baglanmaktadir. Tasitta kullanilan sistemleri alt gruplarda birlestirip sonra da ortak bir
kontrol iinitesine (ara¢ bilgisayar1) entegre etmek i¢in kullanilan kontrol ag1 “CAN” temel
veri iletim hatlar1 olarak adlandirilabilecek bir ¢ift kablo ile diger veri hatlarindan olusur.
Burada tekli kablolar, biikiimlii kablolar veya fiber optik kablolar kullanilabilmektedir. Bu
sistemde sadece bilesenler CAN-BUS iizerinden kontrol {initelerine baglanmstir. Diger
komponentler; aktorler, sensoérler, ampuller, elektrik motorlar1 kontrol tinitelerine geleneksel
kablo {iizerinden baglanmistir. Bilgiler CAN-BUS iizerinden aligveris yapilirken voltaj
sinyallerinin genislik ve boylar1 tanimlanmis ve bigimlendirilmistir. CAN-BUS hattinin
kullanilmasinin avantajlarini sdyle siralayabiliriz:

Sekil 1.9: CAN-BUS veri yolu
10



Sensor ve sinyal kablolarini azaltmak igin bir sensoriin sinyali bir¢ok yerde
kullanilmustir.

Kablo demetlerinde daha az kablo kullanilmistr.

Kablo hatlarinda agirlik oldukga azaltilmigtir.

Kontrol iiniteleri baglantilarinda az sayida terminal baglantis1 yapilmstir.
Gelistirilmis giivenirlilik ve teshis kolaylig1 saglanmistir.

VVVY 'V

Veriler CAN veri yolu ile iki yonlii iki adet kablo iizerinden transfer edilmektedir.
CAN veri yolu Sekil 1.9’da goriildiigi gibi telefon ile yapilan konferans goriismesine
benzetilebilir. Bir abone konusurken diger aboneler onu dinler. Abonelerden bazilari bu veri
ile ilgilenir. Ilgilenen abone bilgiyi degerlendirir, digerleri ise bu bilgiyi gdz dniine almamay1
tercih eder.

1.8.2. CAN-BUS Bilgisi

CAN hattindan veri transferi isleminde Sekil 1.10°da goriildiigii gibi 5 fonksiyon goze
carpar. Bunlar; verinin saglanmasi, gonderilmesi, alimmmasi, kontrol edilmesi ve kabul
edilmesidir.

Kantrol Unitesi1 Kantrol Unitesi 2 Kantrol Unitesi 3 Kontral Unitesi 4

Weri Kabul

“eri Kontrol

Yeri Alimi

Yeri Saglanmasi

Yeri
Gonderilmesi

“eri Kontrol

Yeri Kabul

Weri Kabul

Yeri Kontrol

“eri Alim)

a1

Veri Yolu Hatti

Sekil 1.10: CAN hattinda veri iletimi

CAN hattindaki veri bilgisine BUS adi verilir. BUS bir yolcu otobiisii gibi
diistiniilebilir. Bir yolcu otobiisiiniin ¢ok sayida insan1 bazi bolgeler arasinda tagimasi gibi
BUS bilgisi de bazi kontrol iiniteleri arasinda ¢ok miktarda bilgiyi tasir. BUS bilgi aktarinmi
durumunda goz 6ntinde bulundurulmasi gereken husus, her BUS kullanicisinin hem bilgi
gonderen hem de bilgi alan iinite olabilmesidir. Her bilgi akigi durumunda diger tiim tiniteler
bilgiyi alirken sadece bir BUS kullanicisi bilgiyi aktarir.
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CAN-BUS sistemi; kontrol tiniteleri, alici/verici tiniteleri ve data-bus kablolarindan
olusmaktadir.

>

CAN-BUS kontrol iinitesi: Kumanda cihazi igindeki Mikrocomputer’den
(CPU) gonderilmesi gerekli olan verileri alir. Bu verileri (sinyalleri) diizenler ve
CAN-Verici/Alic1 tinitesine gonderir. Bu veriler, kontrol {initesi iginde yiiksek
frekanshi dort kose formunda gerilime (yaklasik 200 kHz) doniistiiriiliir ve
kiigiik bir dogru-akima (yaklasik 5V gibi) modiile edilir. CAN-Kontrol iinitesi,
CAN-Verici/Alicisindan da verileri alir, ayn1 sekilde diizenler ve kumanda
cihazindaki Mikrocomputer’e (CPU) iletir.

CAN-BUS verici/alic1 tinitesi: CAN-Bus verici/alict Unitesi, hem bir verici
(Transmitter) ve hem de bir alicidir (Receiver). Bu finite, CAN-kontrol
iinitesinden gelen verileri doniistliriir ve Databus kablolarma gonderir. Aym
sekilde Databus kablolarindan gelen verileri de CAN-kontrol iinitesi igin
doniistiirtir.

CAN-BUS databus kablolari: Veri iletim kablolar ¢ift yonliidiir (her iki yone
veri iletimi 6zelligi) ve verilerin iletimine yarar. Onlar CAN-High ve CAN-
Low olarak adlandirilir. Ciftli kablo tekniginde Databus kablolar1 sa¢ oOrgiisii
seklinde oriiliidiir. Kablonun sag orgiisii seklinde oriilii olmasi, kablonun elektro
manyetik etkilere karsi direngli olmasimi saglar. Her iki kablodaki elektrik
gerilimleri zit yonlidiir. Eger bu Databus kablolarindan birindeki elektrik
gerilimi yaklagik 0 volt ise diger kablodaki elektrik gerilimi ise 5 volt veya tam
tersi olur. Sekil 1.11°de CAN-BUS databus kablosunun resmi ve bilgileri
goriilmektedir.
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[\ ‘\‘“ 20 mm kivrim boyu

— 20 — CAN-Bus kablosu
| I Ciftli Kablo

0,35 veya 0,5 mm kesiti

Kablo rengi CAN High CAN Low

Glg aktarma sis. Portakal/Siyah Portakal/Kahverengi
Konfor sistemi Portakal/Yesil Portakal/Kahverengi
Gostergeler Portakal/Mor Portakal/Kahverengi

CDRDRDEIRDAIXRD

_L Can-Bus kablosu elektromanyetik dalgalara kars: direncli
olmasi icin sag orgiisii seklinde yapilir.

Sekil 1.11: CAN-BUS kablo ozellikleri

CAN-High ve CAN-Low kablolarinin kullanilma sebepleri ise sunlardir:

>
>
>
>
>

Parazite kars1 yliksek direng saglayabilmeleri i¢in,

Yedekleme fonksiyonu olmasi, diger bir ifade ile, eger veri kablolarindan birisi
pozitif veya negatif kutupla kisa devre yaparak devre disi kalir ise,
CAN-Verileri fonksiyonel olan diger kablo iizerinden iletebilir.

Genel olarak igletme emniyetini yiikseltmek

CAN-High ve CAN-Low hatlarina ayni anda ayn1 enformasyonlar gonderilir,
sadece saliimlar1 zit yonliidiir.

CAN-Bus kablolarinin kontrollerinde iki 6l¢iim metodu kullanilir:

>

>

Direng o6l¢iimii: CAN-H ve CAN-L arasinda yapilan direng 6l¢limiinde 6l¢iilen
direng degeri 60 Q olmalidir. Olgiim yapilirken sistemin gerilimsiz olmasina
dikkat edilmelidir.

Gerilimi o6lciimii: CAN-H-Sasi ve CAN-L-Sasi arasinda gerilim oSlglimii
yapilir. Problemsiz bir sistemde okunan gerilim degeri yaklagik 2,5 V olmalidir.
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e UYGULAMA FAALIYETI

ECU (Elektronik Kontrol Unitesi) ve CAN-BUS (merkezi veri hattini) kontrol

ediniz ve degistiriniz.

Islem Basamaklan

Oneriler

» Miisteri sikayetlerini
dinleyiniz.

Arag stirliciisiin tam olarak tasit hakkindaki sikayetlerini
dinleyerek not aliniz.

Sikayetler iizerine motora neler yapilabilecegini siiriiciiye
kisaca anlatiniz.

» Diagnostik cihazini
araca baglayiniz.

Arag lizerinde hangi diagnos soketinin oldugunu arag
katalogundan 6grenebilirsiniz.

Seri baglant1 yapabilmek i¢in OBD (On Board Diagnosis-
Arag Ustii Ariza Tespiti) veya iiniversal diagnos
soketlerini kullanimiz.

Paralel baglant1 yapilabilmesi i¢in ara¢ 6zel adaptdriine
ihtiya¢ vardir.

Aracm marka ve modelini ara¢ ruhsatindan yararlanilarak
diagnostik cihazinin arag bilgileri kismina giriniz.

Tasitin diagnostik islemlerini hizli yapmak icin ruhsat
bilgilerini kay1t ediniz.

Aracin ECU giris soketinin yerini diagnostik cihazinin
ara¢ baglant1 ucu meniisiine girerek 6greniniz.

» Yine ayni meniiden baglanti1 kablosu soketinin seklini
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Ogreniniz.

Tasitin ECU soketine uygun soket secimini yapiniz.

Diagnostik cihazinin
arag lizerindeki
elektronik kontrol
uniteleri ile iletigimini
kurunuz.

Bu cihazla yapacagimiz ilk kontrol olugu i¢in cihazin tiim
meniilerini ve ¢alismasini tecriibeli bir ustayla birlikte
detayli olarak kontrol etmemiz, 6grenmemizi daha da
kolaylastiracaktir.

Cihaz yardimiyla ara¢ motor elemanlarinin yerlerini ve
caligma sistemlerini de 6grenebiliriz.

fletisim kurulamayan
elektronik kontrol
iinitelerinin soket
baglantilarini kontrol
ediniz ve tekrar
iletisimi kurunuz.

Iletisim kurulamiyorsa baglant: tiiriinii ve soketin
dogrulugunu kontrol ediniz. Baglantilar1 gézden gegiriniz.

Tletisim kurulamayan
elektronik kontrol
iinitelerini tespit
ediniz.

Diagnostik cihazi ile iletisim kurulamayan motor
iinitelerini ve elektronik devre elemanlarini tespit ediniz.

Arizali elektronik
kontrol unitelerini
degistiriniz.

[letisim kurulamayan devre elemanlarinin baglantilarimi
kontrol ediniz.

Degistirmeyi diisiindiigiiniiz par¢anin elektriksel ve
fiziksel kontrollerini yaparak arizali olduguna kesin emin
olunuz.

Arizali elektronik devre tinitelerini degistiriniz.

CAN-BUS hattinin
fiziksel kontrollerini
yapiniz.

CAN-BUS hattini olusturan sensorler ve aktivatorler ile
elektronik kontrol arasinda iletisimi saglayan kablo
baglantilarini kontrol ediniz.

CAN-BUS hatti
tizerindeki
sonlandiricilar1 kontrol
ediniz.

CAN-BUS hatt1 sonlandiricisi olan sensorleri ve
aktivatorleri kontrol ediniz.
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CAN-BUS hattinin
arizali oldugunu tespit
ediniz ve degistiriniz.

Arizali kablolari, sensor ve aktivatorleri degistiriniz.

Degistirilen elektronik
kontrol {initelerine
gerekli tanimlamalari
(kodlamalar1) yapimiz.

Diagnostik cihazi ile elektronik kontrol {initesine
degistirdiginiz parcalarin tanimlamasini yapiniz.

Motorun ¢aligmasini
gozlemleyiniz.

Y V VY

Motoru calistiriniz.
Motorun ¢aligmasini gézlemleyiniz.
Diagnostik cihazi ile gerekli kontrolleri tekrar yapiniz.

Diagnostik cihazi

baglantilarini sékiiniiz.

Diagnostik cihaz1 baglant1 soketini ¢ikariniz.

Yol testi yapiniz.

Yol testine baglamadan 6nce sikayetleri okuyunuz.

Yol testi esnasinda miimkiinse ara¢ sahibini de yaniniza
alarak ariza ve yapilan igslem konusunda bilgilendiriniz.
Yol testi sirasinda arizanin kaynaklandigi kismin
diagnostigi yapilabiliyorsa mobil diagnostik cihazini ve
servisten bir arkadasinizi da yaniniza alarak testi
gerceklestiriniz.

Test aninda araci dikkatli ve kurallara uygun kullanmaya
0zen gosteriniz.

Test sonuglarini diagnostik cihazi {izerinde de gézden
gegirerek kontrol ediniz.

Son kontrollerden sonra araci miisterinize teslim ediniz.
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler igin
Evet, kazanamadiginiz beceriler i¢in Hayir kutucuguna (X) isareti koyarak kendinizi
degerlendiriniz.

Degerlendirme Olciitleri Evet | Hayir

1. Diagnostik cihazini araca bagladiniz mi?

2. Diagnostik cihazinin arag tizerindeki elektronik kontrol tniteleri ile
iletisimini kurdunuz mu?

3. lletisim kurulamayan elektronik kontrol f{initelerinin soket
baglantilarini kontrol ederek ve tekrar iletisimi kurdunuz mu?

4. {letisim kurulamayan elektronik kontrol iinitelerini tespit ettiniz
mi?

Arizali elektronik kontrol iinitelerini degistirdiniz mi?

CAN-BUS hattinin fiziksel kontrollerini yaptiniz m1?

CAN-BUS hatti tizerindeki sonlandiricilar: kontrol ettiniz mi?

CAN-BUS hattinin arizali oldugunu tespit edip degistirdiniz mi?

Wl | N o

Degistirilen elektronik kontrol {initelerine gerekli tanimlamalar1
(kodlamalar1) yaptiniz mi?

10. Motorun ¢alismasini gozlemlediniz mi?

11. Diagnostik cihazi baglantilarini sktiiniiz mii?

12. Yol testi yaptiniz mi?

13. Diagnostik cihazinin arag tizerindeki elektronik kontrol {initeleri
ile iletisimini kurdunuz mu?

14. iletisim kurulamayan elektronik kontrol {initelerinin soket
baglantilarini kontrol edip tekrar iletisimi kurdunuz mu?

DEGERLENDIRME
Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gozden gegiriniz.

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢gme ve Degerlendirme” ye geginiz.
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q OLCME VE DEGERLENDIRME h

Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, climlelerde verilen bilgiler
dogru ise D, yanlis ise Y yaziniz.

1. ( ) Arag¢ yonetim sistemi kumanda yapisi; sensorler, elektronik kontrol {initesi ve
aktivatorlerden olusur.

2. () Basing, sicaklik, devir ve konum bilgileri kumanda edilen elemanlar (aktivatorler)
tarafindan elektronik kontrol iinitesine (ECU) ulastirilir.

3. () Is1, basing, agirlik gibi biiyiikliikler dijital degerlerdir.

4. () Sensorler ve aktivatorler ile veri alis verisi I/O (Input/Output) portlardan
saglanmaktadir.

5. () Bir noktadan diger bir noktaya dijital (binary) bilgilerin transfer edilmesine “veri
iletimi” denir.

6. ( ) Motorlu tasitlarda elektronik kontrol {iinitelerinin birbirleriyle haberlesmelerini
saglamak amaciyla CAN, LIN ve MOST isimli hatlarla haberlesme saglanmaktadir.

7. () Kontrol Ag1 “CAN” (Controller Area Network), aragta bulunan elektronik kontrol
tiniteleri, sistem elemanlarinin sayilarinin artmasina ve kablo uzunluklarinin daha da
uzamasina neden olan bir sistemdir.

8. () Bir sensorden gelen sinyal sadece bir yerde kullanilabilir.

9. () “CAN?” hattindan veri transferi; verinin saglanmasi, génderilmesi, alinmasi, kontrol
edilmesi ve kabul edilmesi seklinde olmaktadir.

10. ( ) “CAN” hattinda veri bilgisi aktarimi olmasi s6z konusu degildir.

DEGERLENDIRME
Cevaplarimizi cevap anahtariyla karsilagtirmiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayimiz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz.
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OGRENME FAALIYETIi-2

( AMAC )

Elektromanyetik enjektorleri kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek elektromanyetik enjektorlerin gorevleri,
calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaslarinizla paylasiniz.

2.ELEKTROMANYETIK ENJEKTORLER

2.1. Gorevleri ve Cesitleri

Elektromanyetik enjektorler, motorun calisma kosullarina uygun olarak elektronik
kontrol iinitesinden gelen sinyallere gore zamaninda ve uygun miktarda yakiti silindir
icerisine piiskiirtme islemini yerine getirir. Yakit enjeksiyon sisteminin en Onemli
aktivatorlerinden birisi olan elektromanyetik enjektorlerin goriintiileri Resim 2.1°de
goriilmektedir. Yakit enjeksiyon ve atesleme sistemleri agisal donme hizi, giris havasi
yogunlugu, geriye doniik yogunlagma kontrolii diye bilinen bir O6l¢iim sisteminden
yararlanmaktadir. Pratikte sistem motor tarafindan emilen hava miktarin1 6l¢gmek i¢in motor
hiz1 (dev/dk.) ile hava yogunlugunu (basing ve sicaklik derecesini) kullanmaktadir. Her bir
motor ¢evriminde, her silindire emilen havanin miktar1 sadece emme havasi yogunluguna
bagli olmayip ayrica silindir kapasitesi ve volimetrik verime de baghdir.

Resim 2.1: Elektromanyetik enjektorler (piezo enjektor ve selenoid valfli pompa enjektor)

Hava yogunlugu, motor tarafindan emilen havanin yogunlugu olarak alinmakta ve
emme manifoldunda 6l¢iilen mutlak basing ve sicakliga gore hesap edilmektedir. Voliimetrik
verim, silindirin dolma katsayist ile iligkili bir parametredir. Bunun hesaplanmasi motorun
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calisma araliginda yapilan deneysel testler ile yapilir ve ECU’nun bellegine yerlestirilir.
Emilen hava miktar1 bir kere saptandiktan sonra, sistemin istenen yakit karigim
konsantrasyonu i¢in yeterli yakitin saglanmasi gerekmektedir. Sekil 2.1°de elektromanyetik
enjektoriin motor lizerindeki goriintiisii goriilmektedir.

Kilbiitor
Mili
Kam Mili

Elektromanyetik Enjektor

Isitma (kizdirma) bujisi

Sekil 2.1: Elektromanyetik enjektoriin motor iizerinde goriiniimii

Yeni nesil dizel enjeksiyon sistemlerinde kullanilan enjektorlerin yapisal ve kullanim
ozelliklerine gore cesitleri sunlardir:

> Selenoid valfli pompa enjektorler

> Piezo elektriksel enjektorler
> Piezo hidrolik enjektorler

2.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
2.2.1. Selenoid Valfli Pompa Enjektorler

Pompa-enjektor iinitesi; adindan da anlasilacagi gibi yakit pompasi, kumanda {initesi
ve enjektor memesinin tek bir yapida toplandigi enjeksiyon pompasidir. Motorun her

silindiri igin bir pompa-enjektor tinitesi bulunur. Bu tip pompa enjektore, birim enjektor de
denilmektedir (Sekil 2.2).
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Kiilbutor

mili ]
+ /le
Pompa
X Pistonu
Yay
K ili
S Selenoid
valf pimi
5] - Pompa-enjektor
Yuksek ™ valfi

Basing Odasi
Yakit geri doniis kanal

Sizdirma pistonu
Yakit kanal
O-ring

Meme yayi

Meme igne soniimlemesi

Isi koruyuculu ____—

conta

Meme ignesi

Silindir

Sekil 2.2: Elektromanyetik enjektoriin detayh goriiniimii

Kiilbiitor mekanizmasi

Sekil 2.3: Enjektor-pompa selenoidi
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Pompa-enjektdr selenoid valfleri, akis baglantis1 oyuk vidasi araciliiyla enjektor-
pompa iinitelerine tespit edilmistir. Basma baslangici ve enjeksiyon miktar1 motor elektronik
kontrol {initesi tarafindan enjektdr-pompa selenoid valfleri {izerinden kontrol edilir. Sekil
2.3’te enjektor pompa selenoidi goriilmektedir.

2.2.1.1. Basma Baslangic1

Motor elektronik kontrol iinitesi, silindirlerdeki enjektdr-pompalarindan birini
harekete gecirdigi andan itibaren manyetik bobinin selenoid valf pimi, yuvasina dogru
bastirilir ve yakitin, enjektor-pompa iinitesinin yiiksek basing odasina giden yolunu kapatir.
Bundan sonra enjeksiyon iglemi baglar.

2.2.1.2. Enjeksiyon Miktari

Enjeksiyon miktari, selenoid valfin galigtirilma zamani tarafindan belirlenir. Enjektor-
pompa valfi kapali oldugu siirece yanma odasina yakit pliskiirtiliir.

2.2.1.3. Sinyalin Kesilme Etkisi

Bir pompa-enjektor valfi devre disi kalirsa motor diizglin ¢alismaz, gii¢ diiser. Pompa-
enjektor valfinin ikinci bir giivenlik fonksiyonu da vardir.
»  Valf acik kalirsa enjektdr-pompa tinitesinde bir basing olusturulamaz.
> Valf kapali kalirsa enjektér-pompa iinitesinin yiiksek basing odasi artik yakitla
dolmaz. Her iki durumda da silindirin i¢ine hi¢ yakat piiskiirtiilmez.

2.2.1.4. Pompa-Enjektor Selenoid Valfindeki Akimin Kontrolii

Motor elektronik kontrol {initesi, enjektor-pompa selenoid valfindeki akimi kontrol
eder. Cihaz bu bilgiden, pompalama baglangicini diizenlemek amaciyla ger¢cek pompalama
baslangici lizerinden bir geri besleme alir ve valfin fonksiyonel arizalarini tespit edebilir.

Enjeksiyon islemi, bir enjektor-pompa valfinin ¢alistirilmasiyla baglar. Bu sirada bir
manyetik alan olusur, akim siddeti artar ve valf kapanir. Selenoid valf piminin yuvasina
bastirilmasi sirasinda akimin akisinda goze c¢arpan bir dalgalanma goriiliir. Bu dalgalanma,
Enjeksiyon Periyodunun Baslangicit BIP (Beginning of Injection Period) olarak adlandirilir.
BIP, enjektor-pompa valfinin ne zaman tam olarak kapanacagini ve bdylece pompalama
isleminin ne zaman baslayacagini motor elektronik kontrol {initesine sinyal halinde bildirir.

2.2.1.5. Pompa-Enjektor Selenoid Valfindeki Akim Akisi

Valf kapali oldugunda akim siddeti, sabit bir durma akimi degerine diiser. Istenen
pompalama siiresine erisilmisse ¢alisma biter ve valf agilir. Pompa-enjektor valfinin ve BIP
(enjeksiyon periyodu baslangici) ger¢ek kapanma noktasi, valfin bir sonraki enjeksiyon ig¢in
ne zaman c¢alistirilacaginin hesaplanmasi amaciyla motor kontrol {initesi tarafindan algilanir.
Pompalama baslangicinin mevcut degeri, motor kontrol {initesindeki olmasi gereken
degerden sapiyorsa valfin ¢alisma baslangici diizeltilir (Sekil 2.4).
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Supap Calisma Supap Calisma
Baslangici Bitisi

Supap Kapanma
Noktasi(BIP)

- Durma akimi

Kontrol
Sinin

Akim Siddeti

Esik akimi

Zaman

Sekil 2.4: Enjektor pompa selenoid valfindeki akim degisimi

Valfin fonksiyonel arizalariin tespit edilebilmesi i¢in supap kapanma bdlgesi (BIP)
motorun elektronik kontrol {initesi tarafindan kontrol edilir. BIP, sorunsuz bir ¢alismada
kontrol siirinin iginde yer alir. Fonksiyonel bir ariza olmasi durumunda BIP kontrol
sinirinin digina ¢ikar. Bu durumda pompalama baglangici, bilinen sabit bir deger araciligiyla
kontrol edilir. Herhangi bir diizenleme miimkiin degildir. Pompa enjektor {initesinde hava
varsa selenoid valf pimi kapanirken daha kiiciik bir direng olusur. Valf, daha hizli kapanir ve
BIP beklenenden daha oOnceki bir noktada ortaya cikar. Bu durumda otomatik teshiste”
kontrol sinir1 asildi” mesaj1 ¢ikar.

2.2.2. Piezo Elektriksel Enjektorler

Bu enjektorler ne 6zel bir kalibrasyon ne de ivmedlcer ile enjeksiyonlarin
ayarlanmasini gerektirir. Piezo-elektriksel enjektorler, klasik elektromanyetik enjektorlere
gore 4 kez daha hizli devreye girme olanag saglar. Bu durum, yanma olaymi daha
miikemmel hale getirmek ve egzoz emisyonunu azaltmak amaciyla her ¢evrim i¢in yapilan
enjeksiyon sayisinin katlanarak artirilmasini kolaylastirir. Resim 2.2°de piezoelektrik
enjektoriin kesit goriiniisli goriilmektedir.
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Resim 2.2: Piezoelektrik enjektor kesiti

2.2.2.1. Piezoelektrik ilkesi

Fizik¢iler, baz1 kristal cisimlerin mekanik enerjiyi elektrik enerjisine ve elektrik
enerjisini mekanik enerjiye dontistirme ozelligi oldugunu gostermislerdir ve bir kuartz
kristaline basing uygulanirsa yiizeyi tizerinde elektrik yiiklerinin ortaya ¢ikarilabildigini
belirlemislerdir. Kristal yapinin bu davranis1 piezoelektrik etki olarak adlandirilmaktadir. Bir
piezo elemandaki uzama miktari uygulanan gerilimle dogru orantili olarak degismektedir.

Piezo elemana uygulanan gerilim degerleri 100 V ile 200 V arasindaki farkli degerler
olabilmektedir. Bir piezo eleman, yaklasik olarak 0,08 mm kalinliga sahiptir ve gerilim
uygulanmasi héalinde degisim miktar1 % 0,15tir.

> Dogrudan etki

Vuruntu algilayicisi, hava yastigi ivmesi algilayicist gibi uygulama alanlarinda
dogrudan piezoelektrik etkisi ile sekli bozulurken kutuplasma oOzelligine sahip kuartz
malzemelerini ilgilendirmektedir. Karakteristikleri biiyilk oranda dstiin olan kursun,
zirkonyum ve titanyum temelli PZT (PZT = KursuntZirkonyum+Titanyum) seramiklerde
kullanilir. Ayn1 etki sonucunda iiretilen gerilim kuartzinkinden 100 kere daha fazladir.
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Kuartz durumu

Bir kuartz kristalinin molekiilleri bazilari i¢in negatif, bazilari i¢in pozitif olarak yiklii
iyonlardan olusur. Basing veya darbe etkisiyle molekiil yapist altiist olur. Ayni1 yiik iyonlart,
bir elektrik potansiyeli olusturarak bir araya gelirler. Bir kuartz molekiiliini, bir piring
tanesine benzetelim. Dinlenme aninda, taneler daginiktir. Ancak basing altindaki molekiiller,
elektrik yiiklerine goére bir araya gelir (Sekil 2.5).

AW

Dinlenme amnda Basing altinda

Sekil 2.5: Kuartz kristallerinin dinlenme ve basing altindaki 6rnek goriiniimleri

»  Dolayh etki

Yakitin yiiksek basingla stirekli akisini ve yakit piiskiirtmelerinin kusursuz kontroliinii
saglayan enjeksiyon sistemlerindeki enjektér agma kumandasi, aktivatoriinde kullanilan
dolayli piezoelektrik etkisi sayesinde piezoelektrik bir maddeye elektrik verildiginde seklinin
bozulmasindan ibarettir. Sekil bozuklugunun (deformasyon) meydana gelmesi uygulama i¢in
yeterli olmaktadir. Deformasyonunu artirmak i¢in ¢ok sayida, ¢ok ince piezoelektrik kuartz
katmanlari st {iste dizilerek kullanilir.

Dolayli piezoelektrik etki ile kumanda edilen enjektorler, selenoid valfle kumanda
edilen enjektorlerle kiyaslandiginda enjektor ignesi yaklasik %75 daha az hareket kiitlesine
sahiptir. Bu kiitle avantaji agagidaki faydalar1 saglamaktadir:

Enjektor ignesinin hareket siiresi kisalir.

Her ¢aligma zamani igin daha fazla enjeksiyon miimkiin olur.

Biiyiik strok yetenegi ile tam dozaj edilebilen enjeksiyon miktarlar1 elde

edilir.

On enjeksiyonlar, yiik, devir ve sicakliga bagimlidir.

o Soguk motorda ve rolantiye yakin bdlgede 2 6n enjeksiyon, yiiksek
yiikte 1 6n enjeksiyon gerceklesir.

o Dizel parcacik filtresinin yenilenmesi i¢in 2 sonradan enjeksiyon
gergeklesir.
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o Enjektorlerdeki gorevi

Piezoelektrik enjeksiyon sisteminde enjektorlerin acilmasina kumanda etmek i¢in
dolayl1 piezoelektrik etki ilkesi kullanilir. Bu piezoelektrik etki ilkesi, elektromanyetik ilkeye
gore daha hizlidir. Burada elektrik enerjisinin mekanik enerjiye doniisiimii piezoelektrik
parcanin sekil degistirmesiyle gergeklesir. Piezoelektrik aktivatdrlerin sekil degistirmesi
sonucu ortaya ¢ikan gii¢ enjektor ignesinin agilmasini saglar.

2.2.2.2. Enjektorlerdeki Yapisi

Enjektorii kumanda etmek icin bir piezoelektrik parca kullanilir. Piezoelektrik parga
kendi basina ¢ok diisilk mesafelerden uzaga iletmeye izin vermez. Bu nedenle parcalarin her
birinin uzantilarin1 birbirine eklemek icin iist iiste konan birka¢ yiiz parca kullanilir.
Piezoelektrik aktivatorler enjektorlerin agilisina kumanda etmek iizere istenilen mesafeye
ulagsmak icin Ozellikleri dogal kuartzdan daha iyi olan yapay bir piezoelektrik
malzemesinden meydana gelen ¢ok sayida katmandan olusur.

Piezoelektrik enjektdr prensibi: Enjektoriin - elektrikle beslenmesi, kumanda
kademesinin genlesmesini saglayarak enjektoriin agilmasini saglanir. Enjektoriin agilmasi ve
kapanmasi, elektriksel olarak kumanda edilir. Kumanda edilen gerilime gore piezo ¢ubugun
genlesme miktar1 degismektedir. Ornegin, yakit yolu basincina gére yaklasik olarak piezo
cubugun 0,03 mm’lik miktardaki genlesmesi icin 148 V gibi bir degere ihtiyag
duyulmaktadir. Sekil 2.6 ve 2.7°de goriilen cesitli enjektor tiplerinde benzer yapinin mevcut
oldugu piezoelektrik mantig1 kullanilmaktadir.

Basingh Yakit Girigi_——— | _

Soket Baglantisi Ll:

Piezo Aktivator

Baglantili Piston

Supap Pistonu

Degistirme Valfi

Enjektdr ignesi
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Sekil 2.6: Piezoelektrik enjektoriiniin i¢ yapisi

Makarah Kiilbutor

Kolu \

T

Piston Yayi

Pompa Pistonu

7 Pompa Enjektor
(Piezo-supap)

Q0

Enjektor ’eksantriéi

Supap ignesi——______

Yiiksek basing odasi-.._____

Cek valf - __

Enjektor yay odasindaki
enjektor yayr “———_ __

__-Yakit geri doniisii

‘\‘\‘\“\‘

2y
'JA

__-Yakit beslemesi

Enjektor ignesi — /

Silindir kapagi

Sekil 2.7: Piezo supaph pompa enjektoriin i¢ yapisi
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2.2.2.3. Piezo Enjektoriin Calisma Asamalari

>

Hareketsiz konum

Hareketsiz konumda enjektor kapalidir.

Piezo aktivatorde higbir gerilim devrede mevcut degildir.

Enjektor ignesinin iist tarafinda ve devre valfinde yakit yolu basinci
vardir.

Devre valfi yakit yolu basinci ve yay kuvvetiyle yakit geri doniistinii de
akis kelebegi iizerinden kapatir.

Enjektor ignesi, enjektdr ignesi iist yiizeyinin biiyiik basing orani ve igne
yayinin kuvveti nedeniyle yliksek basing tarafindan kapatilir.

Enjeksiyon baslangici

Enjeksiyon baglangici i¢in piezoaktivatore bir gerilim verilir.
Piezoaktivator uzar ve hareketi baglantili pistona aktarir.

Baglantili piston bir hidrolik silindir gibi ¢alisir.

Baglantili piston ile supap pistonu arasinda, geri doniisteki basing tutma
valfiyle belirli bir yakit basing degerine ayarlanmistir. Bu yakit basinct,
baglantili piston ile supap pistonu arasinda basing pistonu gdrevini goriir.
Baglantili pistonun asagi hareketi basing pistonu iizerinden, supap
pistonunu hareket ettiren hidrolik bir basinca ve yola doniistiiriiliir.

Yakit Yolu
| e

’ Baglantil Piston

ol

Supap Pistonu

? Enjektor Ignesi

Sekil 2.8: Piezoelektrik enjektor acik konumu
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> Enjektor ignesinin acilmasi

Supap pistonun yukar1 hareketinde devre valfi asagi dogru hareket eder ve bu sirada
geri doniigii acar. Enjektor ignesinin list kismindaki mevcut yakit yolu basinci buna karsin
hizla azalir ve enjektor ignesi acilir. Bu asamada enjektor soketi sokiiliirse enjektor agik
kalir. Bu durum bir enjektdriin soketinin motor ¢alisiyorken sokiilmemesi gerektigi anlamina
gelir (Sekil 2.8).

> Enjektor ignesinin kapanmasi
Baglantili piston yukari dogru hareket eder. Devre valfi tekrar yerine bastirilir ve

boylelikle geri doniis kapanir. Enjektor ignesinin iist tarafinda tekrar yakit yolu basinci
vardir. Enjektor ignesi yerine bastirilir. Enjeksiyon sona ermistir (Sekil 2.9).

Yakit yolu

Sekil 2.9: Piezoelektrik enjektor enjeksiyon sonu konumu

2.2.3. Piezo-Hidrolik Enjektorler

Elektromanyetik kontrollii yakit enjektorii, yiiksek basingl bir yakit besleme kanali ve
ortam basincinda bulunan bir sirkiilasyon borusunu igerir. Besleme kanali, yiiksek caligma
basinglarina dayanikli bir boru vasitasi ile rail’e baglanmustir; sirkiile edilen yakit depoya
gonderilir.

Enjektoriin ¢alisma prensibi, {ist hazne ile alt hazne arasindaki basing dengesini
kontrol etmektir. Bu enjektoriin agilmasini ve kapanmasii saglar. Valfin igindeki ve
aktivatorin hemen tizerindeki bolim “kumanda odas1” olarak adlandirilir. Kumanda odasi,
giris deligi tlizerinden siirekli olarak dizel yakiti ile beslenen kiigiik bir odadir. Yakitin
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odadan tahliyesi ¢ikis deligi lizerinden gerceklesir. Bu deligin acilmasini bir kumanda
selenoidi kontrol eder. Kumanda odasinda yer alan besleme basincindaki dizel yakiti, basing
cubugunun iist yiizeyine etki eder. Dolayisi ile bu alana etki eden kuvvet, kumanda
odasindaki basinca baglidir. Kumanda selenoidi, kumanda odasindaki basinci kontrol altinda
tutar ve aktivatoriin yakitin gelmesini ne zaman ve ne kadar siire ile saglayacagini belirler.
Kumanda odasindaki basing, giris deliginin acilmasi ve kapanmasi ile kontrol edilir. Sekil
2.10°da hidrolik enjektdre ait bir resim goriilmektedir.

Soke'r___
75— Geri Donlis
//_\
—Supap Yay!
Bobin

& Yiksek Basing
S Girisi

Delikleri

Sekil 2.10: Hidrolik enjektor kesiti

Giris deligine, kiiresel bir kapatici (bilye) etki eder; bu kapaticiya bir kilavuz igne
kumanda eder. Kilavuz igne, normal olarak bir yay tarafindan kapali konumda tutulur.
Elektromiknatis elektriksel olarak beslendiginde yay kuvveti yenilir ve kilavuz igne yukari
hareket eder. Boylece kiiresel kapatici, giris deliginin agilmasini saglar. Kilavuz ignenin
yukar1 kaldirilmasi, bir ayar vidasi ile sitnirlanir. Basing ¢ubugu-pim grubu yukari konumda
iken piiskiirtiicii basingl1 yakit ile beslenir. Basing gubugu-pim grubu asagidaki kuvvetlerin
altindadir. Yay tarafindan olusturulan ve pim lizerine etki eden, kapanma yoniindeki elastik
kuvvettir. Bu kuvvet, borudaki basing sifira distiigiinde piskiirtiiciiniin sizdirmazligini
saglayarak yakitin silindir icine damlamasini onler.

Kumanda odasinda mevcut olan basing ¢ubugunun iist yiizeyine etki eden, yakitin
basincidir. Bu basing, kapanma yoniinde etkili olan kuvveti olusturur. Besleme odasinda
mevcut olan yakitin basinci, dairesel halka seklindeki yiizeye etki eder. Bu yiizey, dis tarafta
piiskiirtiicii i¢indeki pimin i¢inde kaydigi cap tarafindan, i¢ tarafta ise konik yuvanin
sizdirmazlik saglanan kenarindaki ¢ap tarafindan sinirlanir. Buradaki basing, agilma yoniinde
etkili olan bir kuvvet olusturur.

30



Enjektoriin ¢aligmasi ¢ok karmagik bir siireci kapsar. Bunu kiigiik adimlara ayirarak
aciklayalim: Enjektor serbest konumda, elektromiknatis elektriksel olarak beslenmez ve
kilavuz igne kapali konumdadir.

Giris deligi {lizerinden beslenen kumanda odasindaki basing, hattaki basinca esittir.
Dolayisi ile basing ¢ubugu-pim grubuna kapanma yoniinde etki eden kuvvetler agilma
kuvvetini yener. Piiskiirtme siirecinin 6nemli parcalarindan bir tanesi, enjektdr memesi
ignesidir. Enjektdr memesi ignesi, enjektdr memesi yayi ile yuvasma bastirilir. Siirekli
olarak yakitla dolu olan enjektér kapali durur. Enjektor memesi ignesinin iist tarafindaki
odacikta rail basinct olan yakit bulunur. Rail basincinin enjektdr baghigi yayini kaldirip
stirekli bir piiskiirtme olmamas1 i¢in manyetik supap ve kontrol pistonu tarafindan aksi
yonde bir basing olusturulur. Manyetik supap devre disidir ve armatiiriin supap bilyasi
bastirma yayi tarafindan ¢ikis tikacindaki yerine bastirilir. Supap kontrol bolmesine yakit
akar ve railin yiiksek basinci olusur. Supap kontrol pistonundaki rail basinci ve enjektor
memesi yayinin giicii, enjektér ignesini, agma giiciine karsi kapali tutar. Enjeksiyon
baslangicinda ECU tarafindan enerji gonderilir. Kisa siirede giicli bir manyetik alan
yaratmak i¢in yiiksek bir akim gonderilir. Boylece elektromiknatis elektriksel olarak
beslendiginde kilavuz igne yukar1 hareket eder ve kesit alani giris deliginden daha biiyiik
olan giris deligi agilir.
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Sekil 2.11: Enjektoriin piiskiirtme durumu

Sonug olarak giris deligi {izerinden yeterli miktarda akis olmadigindan kumanda
odasinda mevcut olan dizel yakit1 bosaltilir ve basing diiser. Basing ¢ubugunun {ist kismina
etki eden kuvvet azalir ve agma kuvveti degerinin iizerine ¢iktiginda piiskiirtiicli agilmaya
baglar. Siirekli olarak basing borusu tarafindan doldurulan besleme odasindan gelen dizel
yakit1 piiskiirtiicii ilizerinden akmaya baslar ve yakit silindirlere gonderilir. Yani manyetik
supap devreye alindiginda veya elektromiknatisin giicii, bastirma yay1 ve armatiiriin toplam
glictiniin istiine ¢iktiginda, ¢ikis bilyesi agilir. Cikis bilyesi agildiginda yakit, supap kontrol
boliimiinden {istteki bosluk vasitasi ile yakit geri iletme eleman iizerinden depoya gider.
Supap kontrol bolmesindeki basing diiser ve kontrol pistonu yukart dogru hareket eder.
Supap kontrol bélmesinin basinci, odacik basincindan az oldugu i¢in supap kontrol pistonu
yukart dogru itilir ve enjektdr yayr bastiriir. Kontrol pistonu iist konumda oldugunda
enjektor ignesi tamamen acilarak piskiirtme siireci baglar. Sekil 2.11°de enjektoriin
piiskiirtme durumu goriilmektedir.

Enjeksiyon sonunda elektromiknatisin elektriksel beslenmesinin kesilmesi girig
deliginin kapanmasina sebep olur, bu da daha sonra kumanda odasindaki basincin hizla
artarak orijinal degerine ulasmasini saglar. Sonug¢ olarak basing cubugu pimine etki eden
kuvvetler tekrar dengelenir. Kuvvetlerin dengelenmesi sonucunda, basing ¢ubugu ve pimi
tekrar asagi dogru hareket eder. Piiskiirtiicliye (enjektdr memesi) yakit akisi durdurulur ve
enjeksiyon sona erdirilir. Yani manyetik supap devre disi kaldiginda armatiir, bastirma
yayinin giicil ile agag1 dogru itilir.

Bilyenin kapanmasi ile supap kontrol bdlmesinde yine railde oldugu gibi bir basing
olusur. Supap kontrol bdlmesi ile enjektér yaymin giicli, yine odacik giicliniin istiine
ciktigindan enjektdr ignesi kapanarak piiskiirtme sona erer.

Enjektorlerin manyetik supaplar ile kontrol edilmesi suretiyle piiskiirtme siiresi ve
piskiirtiilen yakit miktari, son derece hassas olarak tespit edilebilir. Cok delikli enjektorlerin
rail basinci ile birlikte kullanimi yakitin piiskiirtme esnasinda ¢ok diizgiin olarak yayilmasini
saglar.

> On enjeksiyon

Ana piskiirtme baglamadan oOnce sikigtirllmakta olan havanin igerisine yakit
piiskiirtiilerek gerceklestirilir. Bunu saglamak i¢in enjektor ignesi kisa siireli olarak sadece
milimetrenin yiizde biri kadar kaldirilir ve sonra yine birakilir. 2 ps’den kisa siire sonra ana
puiskiirtme baglar. Kademeli piiskiirtme;

o Ana piiskiirtmede tutugsma gecikmesinin kisalmasini (piiskiiren yakitin
beklemeden yanmast),

Yanma sonu olusan maksimum basincin azalmasini,

Dizel vuruntusunun dolayisiyla yanma seslerinin azalmasini,

Yakit-hava karigiminin en iyi sekilde yakilmasini,

Zararh egzoz gazi1 ¢ikisinin azalmasini,
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. Yakit tiikketiminin azalmasini saglar.

Her enjeksiyonda yanma odasina gonderilen yakit miktari, esas olarak iki parametreye
baghdir: Bunlar enjektor memesinin agik kalma siiresi ve enjektor besleme odasindaki
basingtir. Ik olarak besleme odasindaki basincin hattaki basinca esit oldugu diisiiniilebilir.

Bununla birlikte, enjeksiyon esnasinda, basingta, enjeksiyonun sebep oldugu hafif bir
diisme s6z konusudur. Mevcut zamanin ¢ok kisitli olmasindan besleme odasindaki basincin
kontrol edilmesi ve olglilmesi miimkiin olmadigi i¢in enjeksiyon basincinin besleme
hattindaki basing ile ayni oldugu kabul edilir.
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2.3. Kontrolleri
> Piezoelektrikli enjektoriin kapasite ve direng kontrolii yapilir (Sekil 2.12).

o Bu kontrolde, 6l¢ii aleti ile piezo enjektoriin elektriksel soket uglarindan
olgiim yapilir. Olgiilen deger katalog degeri ile karsilastirilir (rnegin
kuramsal direng: 20°C’de 150 - 250 kQ ve kuramsal kapasite: 20°C’de >
3.0 uF).

Sekil 2.12: Piezo aktivator diren¢ kontrolit

o Kapatma torku kontrol edilmelidir. Bu kumanda etkiliginde ¢ok
onemlidir
o Piezoelektrik aktivatorler sokiilmemelidir.

NOT: Motor c¢alisirken piezoelektrik aktivatorlerin soketleri asla g¢ikartilmamalidir.
Clnkii sarj etme asamasi sirasinda elektrik beslemesinin kesilmesi halinde, piezoelektrik
aktivatorler belli bir siire yiiklii yani genlesmis kalarak sonugta kalici enjeksiyon tehlikesi
yaratir.

Sekil 2.13: Piezo aktivator diagnostik goriintiisii
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> Diagnostik cihazla elektrik gereksinimlerinin kontrolii yapilir (Sekil 2.13).

. Besleme kontrol edilmelidir.

o Osiloskoplu kumanda kontrol edilmelidir. Sekil 2.14’te osiloskopla
yapilan kontrollerin standart degerleri goriilmektedir.

Igne Seyri
(mm) e
Enjeksiyon dncesi Ana enjeksiyon Enjeksiyon sonrasi
Tahrik
Akimi
5-9
(N
Gerilim {\U
rl V
(80 - 150)
A\
...... -
Krank Mili Agisi

Sekil 2.14: Piezo aktivator igne seyri, tahrik akim ve gerilim degerleri

> Kablo demeti kontrolii yapilir.
. Siirekliligi kontrol edilir.

o Teller arasinda, artiya gore yalitim ve sasiye gore yalitimlar1 kontrol
edilir.

35



Enjektorleri kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar: Oneriler
» Arag siiriiciisiiniin tam olarak tasit hakkindaki
Miisteri sikayetlerini sikayetlerini dinleyerek not aliniz.
dinleyiniz. » Sikayetler iizerine motora neler yapilabilecegini

stiriicliye kisaca anlatiniz.

» Seri baglant1 yapabilmek i¢in OBD (On Board
Diagnosis-Arag Ustii Ariza Tespiti) veya iiniversal
diagnostik soketlerini kullaniniz.

> Paralel baglant1 yapilabilmesi i¢in arag 6zel
adaptoriine ihtiyag vardir.

» Araci marka ve modelini ara¢ ruhsatindan
yararlanarak diagnostik cihazinin arag bilgileri
kismina giriniz.

Diagnostik cihazini araca
baglaymiz.

» Tasitin diagnostik islemlerini hizli yapmak i¢in
ruhsat bilgilerini kayit ediniz.

» Aracin ECU giris soketinin yerini diagnostik
cihazinin ara¢ baglanti ucu meniisiine girerek
Ogreniniz.

» Yine ayni meniiden baglanti kablosu soketinin
seklini 6greniniz.

» Tagsitin ECU soketine uygun soket se¢imini yapiniz.




» Diagnostik cihazinda yakit sistemi hata hafizas
Hata hafizasim1 okuyunuz. . o
meniisiinden mevcut arizalarin tespit ediniz.
Hata hafizasindaki okunan » Hata hafizas1 meniisiindeki mevcut enjektor
arizalari kayit altina aliniz. arizalarii diagnostik cihazinda kaydediniz.
e » Diagnostik cihazinda hata hafizasi meniisiinden hata
Hata hafizasim siliniz. i
kodlarin siliniz.
» Yakat sistemi boru ve baglantilarinin gozle sizint1 ve
kagak kontroliinii yapiniz.
Enjektor yakit ve soket » Elektrik baglanti soketlerini ve sasi baglantisini
baglantilarin1 kontrol ediniz. kontrol ediniz.
» Buldugunuz sizint1 ve kagaklari, soket arizalarini
gideriniz.
Hata hafizasin tekrar » Diagnostik cihazinda yakit sistemi hata hafizasi
okuyunuz. meniisiinden mevcut arizalarini tekrar tespit ediniz.
» Kaydetmis oldugunuz enjektor arizalari ile son hata
hafizasinda okudugunuz arizalari karsilagtiriniz.
Gegici ve kalict arizalari » Okudugunuz iki hata hafizasinda farkli okunan
belirleyiniz. arizalar1 gegici ariza olarak kaydediniz.
> Ikinci hata hafizasindaki arizalari kalic1 ariza olarak
kaydediniz.
Enjektorleri diagnostik cihazi » Diagnostik cihazi yakit sistemi-enjektorler-enjektor
ile test ediniz (enjektorlere testleri meniisiinde belirtilen testleri uygulama
aktif testleri uygulamak). yOnergesi talimatlarina gére uygulayiniz.
Test sonuglarini ve » Test sonuglarini katalog degerleri ile karsilastiriniz.

parametreleri yorumlayarak

arizali enjektorleri tespit ediniz.

Katalog standartlarina uygun olmayan ve tolerans
sinirlar1 disinda kalan enjektorleri tespit ediniz.

Enjektorleri degistiriniz.

» Tespit ettiginiz arizali enjektorleri ile degistiriniz.

Enjektorleri ECU’ya tanitiniz
(kodlamak).

» Degistirdiginiz enjektorlerin kodlarini diagnostik

cihazi araciligl ile girerek arag ECU’ya tanitiniz.

» Diagnostik cihazi yakit sistemi-enjektorler-enjektor
Diagnostik cihaz ile testleri mentisiinde belirtilen testleri uygulama
enjektorlerin ¢aligmasini yonergesi talimatlarina gore tekrar uygulayiniz.
kontrol ediniz. » Degistirdiginiz enjektorlerde tespit ettiginiz

arizalarin giderildigine dikkat ediniz.

Dnlagn'(')stlk cihazt baglantilarin » Diagnostik cihazi baglant1 soketini ¢ikariniz.
sokiiniiz.

» Motoru ¢alistiriniz.
Motorun ¢aligmasini » Motorun ¢alismasini gozlemleyiniz.
gozlemleyiniz. » Diagnostik cihazi ile gerekli kontrolleri tekrar

yapiniz.
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in
Evet, kazanamadiginiz beceriler i¢cin Hayir kutucuguna (X) isareti koyarak kendinizi
degerlendiriniz.

Degerlendirme Olgiitleri Evet | Hayir

1 Miisteri sikayetlerini dinlediniz mi?

2 Diagnostik cihazini araca bagladiniz mi1?

3 Hata hafizasini okudunuz mu?

4 Hata hafizasindaki okunan arizalar kayit altina aldiniz mi?

5 Hata hafizasini sildiniz mi?

6 Enjektor yakit ve soket baglantilarini kontrol ettiniz mi?

7 Hata hafizasini tekrar okudunuz mu?

8 Gegici ve kalic arizalari belirlediniz mi?

9 Enjektorleri diagnostik cihazi ile test ettiniz mi? (Enjektorlere
aktif testleri uyguladiniz mi?)

10 Test sonuglarini ve parametreleri yorumlayarak arizali

enjektorleri tespit ettiniz mi?

11 | Enjektorleri degistirdiniz mi?

12 | Enjektorleri ECU’ya tanittiniz m?

13 | Diagnostik cihazi ile enjektorlerin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

14 | Diagnostik cihazi baglantilarini soktiiniiz mi?

15 | Motorun ¢alismasini gdzlemlediniz mi?

DEGERLENDIRME
Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gézden gegiriniz.

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz Ogrenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplarimiz
“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme”ye geginiz.
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ﬁOLCME VE DEGERLENDIRME ?

Asagidaki sorulan dikkatlice okuyarak dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Asagidaki seceneklerin hangisinde pratikte motor tarafindan emilen hava miktarini
Ole¢mek i¢in kullanilan bir unsur degildir?
a) Motor hizi b) Basing ¢) Yakit miktar d) Sicaklik derecesi

2. |- Selenoid valfli pompa enjektor
I1- Piezo elektriksel enjektor
I11- Piezo hidrolik enjektor
Yeni nesil dizel enjeksiyon sistemlerinde kullanilan enjektorlerin yapisal ve kullanim
ozelliklerine gore cesitleri asagidaki segeneklerin hangisinde dogru verilmigtir?
a) l, 1ve lll b) 11 ve 1l c)lvell d) 1

3. Asagidaki segeneklerin hangisinde kademeli piiskiirtmenin yarari verilmemistir?
a) Zararl egzoz gazi ¢ikiginin azalmasina neden olur.
b) Yakit tiiketiminin artmasina neden olur.
¢) Yanma sonu olusan maksimum basincin azalmasina neden olur.
d) Yakit-hava karigiminin en iyi sekilde yakilmasina neden olur.

Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanhs ise Y yazimz.

4. () Enjeksiyon sistemleri, motorun ¢alisma kosullarina uygun olarak gerekli zamanda
gerekli miktardaki yakiti saglamak {izere diizenlenir.

5. () Kumanda tinitesi ve enjektér memesinin tek bir yapida toplandigi enjeksiyon
pompasi ¢esidine pompa-enjektor iinitesi ad1 verilmektedir.

6. ( ) Piezo-elektriksel enjektorler ile Klasik elektromanyetik enjektorler ayni hizda
devreye girmektedir.
DEGERLENDIRME
Cevaplarimizi cevap anahtartyla karsilastirrniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlaymiz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz.
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OGRENME FAALIYETIi-3

( AMAC )

Atesleme bobinlerini kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

»  Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek atesleme bobinlerinin gérevleri ve
yapisal 6zellikleri hakkinda aragtirma yaparak sinifta arkadaslarinizla paylasimniz.

3.ATESLEME BOBINLERI

3.1. Gorevleri

Akiiden gelen diisiik gerilimi, degisen manyetik alanin etkisinde biinyesindeki sargilar
yardimu ile buji tirnaklar1 arasinda kivilcim olusturacak sekilde yiiksek gerilime doniistiiren
atesleme devre elemanina atesleme bobini denir. Atesleme bobinleri, 6-24 voltluk batarya
gerilimini 18-30 bin voltluk yiiksek gerilime ¢eviren bir yiikseltici transformatordiir.

Resim 3.1: Elektronik atesleme bobinleri
3.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
Dijital elektronik atesleme sistemlerinin yayginlagmasiyla birlikte motorlarda tasarim,
agirlik ve maliyet agisindan problem olusturan bir¢ok parca ortadan kaldirilmis ya da

gelistirilmistir. Atesleme sistemlerindeki en belirgin gelisme distribiitorsiiz atesleme
sistemlerine gegistir. Ancak distribiitorsiiz atesleme sistemlerinde hala bobin ile diger
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atesleme sistemi elemanlar1 arasinda primer-sekonder baglantilar1 vardir ve bu elemanlar
motor etrafinda karmasik bir yap1 olusturmaktadir.

Bu alanda en son teknoloji ya da gelisme kalem bobinlerin motorlarda kullaniminin
yayginlagmasidir. Resim 3.1’de goriilen bobinler arasinda yer alan kalem bobin, buji ile tek
parca halindedir ve sistemde sekonder kablolara ihtiya¢ kalmamistir. ECU’dan gelen
atesleme sinyalleri kalem bobin iizerindeki siiriici devreye iletilir ve bu kes-birak
sinyallerine paralel olarak kalem bobinde yiiksek gerilim elde edilerek tek parga olan bujinin
ateslemesi saglanir. Son yillarda kullanimi yayginlagan kalem bobinler iiretim maliyetinin
diismesi ile birlikte diger sistemlerin yerini alabilecektir.

Elektronik atesleme bobini; dis etkilerden koruyan bir kutu igerisindeki demir
cekirdek (niive) tizerine genelde 0,7-1 mm kesitli telden 95 sarim primer devre ve 0,03-0,07
mm kesitli telden 1/270 veya 1/400 sarim oranmi ile sekonder devreden meydana gelir.
Elektronik atesleme sistemi bobinlerinde primer devre direnci 0,8 — 1,2 ohm civarindadir.
Sekonder sargi direngleri klasik sisteme gore daha yiiksektir. Manyetik alanin daha yogun
olmasi ve ince sargilarin dig etkilerden daha az etkilenmesi i¢in sekonder sargi i¢ kisma
sartlmustir. ki sargi birbirinden yalitilmustir. Sargilarn ortasinda yer alan demir gekirdek
(niive), bobinde meydana gelen elektromanyetik alani (miknatislanmay1) giliclendirmektedir.
Silisyumlu ince saclarin iist tiste konulmasiyla meydana gelmistir.

3.2.1. Kardes Silindir (ikiz) Atesleme Sistemi

Klasik atesleme sistemlerinden elektronik ateslemeye gegilen giliniimiizde bobinler
Resim 3.1°de gosterilen bobinler gibi tek ateslemeli ve ¢ift ateslemeli olmak iizere basit
yapiya kavusmustur. Bu sistemlerde distribiitor yoktur ve bobin direkt olarak bujilere yiiksek
gerilimi gonderir. Bu sistemler iki sekilde tasarlanmaktadir; tek ateslemeli bobinlerde her bir
buji i¢in ayr1 bir bobin bulunmaktadir. Cift ateslemeli bobinler ise ayni anda iki silindirde
atesleme yapmak tizere caligir. Bir silindir sentede iken diger silindir supap bindirmesinde
oldugundan ayni anda iki silindirin ateslemesi sorun olmamaktadir.

Direkt atesleme sisteminde, konvansiyonel atesleme sisteminden farkli olarak iki
atesleme bobini kullanilir ve ayn1 anda iki buji birden ateslenir. Bu nedenle bu atesleme
sistemine ¢ift kivilcimli ategsleme sistemi de denir.

Distribiitorsiiz atesleme sisteminde (DIS) motor yonetimi ECU’su, kendisine gelen
motorun kondisyon parametrelerine gére (UON devir, emme manifoldu mutlak basing degeri
gibi) yakit enjeksiyonu ile birlikte ateslemeyi de diizenler. Krank devir sensoriiniin oniinde
kullanilan disli rotor iizerinde, belli bir agiyla konumlandirilmis bosluk sayesinde atesleme
sinyali dretilir ve eksantrik (kam mili) sensorii yardimiyla atesleme sirasina ve zamanina
karar verilir.

Sistemde dagitim mekanizmasi Sekil 3.1°de goriildiigii haliyle ortadan kaldirilmis olup
statik dagitimli bobin kullanilmigtir. Sekil 3.2°deki gibi atesleme bobini icerisine iki adet
primer, iki adet de sekonder sargi yerlestirilerek her bir sekonder sargi ¢iftinin birer ucu
kardes silindire gonderilmistir (1 ve 4, 2 ve 3 gibi). Boylelikle her iki bujide es zamanh
kivileim olusur. Es silindirlerden bir tanesi gercek atesleme noktasindayken digeri egzoz
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sonundadir. Silindirlerden biri egzoz zamaninda oldugundan, motorun ¢alismasina herhangi
bir olumsuz etki yapmamaktadir.

Yiksek gerilim|
kablosu

Sekil 3.1: Kardes silindir atesleme sistemi (cift ateslemeli bobin)

Bu sistemde tek bobinli sistemlere gore saglanan avantaj, sargi ¢iftleri ayrilmis
oldugundan bobinlerin doygunlugu artirilmigtir. Bdylece, motora her ¢aligma kosulunda daha
iyi atesleme yapilmasi saglanmaktadir. Ayrica mekanik parcalar da ortadan kalkmistir.

1 ve 4 nolu Silindir B I‘ | m‘ﬁ,
ve 4 nolu Silindir Bujileri 1 2 ve 3 nolu Silindir Buijileri
o 1 e
i
@ [B
ATESLEME (_ |
BOBINi =

Sekil 3.2: Distribiitorsiiz atesleme sisteminde kullanilan atesleme bobini ve i¢ yapisi
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3.2.2. Her Silindir i¢cin Bagimsiz (Direkt) Atesleme Sistemi

Kontak Anahtari

Atesleme
~ Bobini
(Atesleyicili)

ART
Sekil 3.3: Bagimsiz (direkt) atesleme sistemi yapisi

Atesleme modiilii igerisinde, Sekil 3.3 ve Sekil 3.4’teki gibi birer atesleme bobini ve
direkt bujiye baglanabilen buji kablosu gorevi yapan baslik vardir. Her silindire ait bobin
primer devresinin kontrolii, motor yonetim {initesine (ECU) baglanmustir.

_ Sensdrler de=l ) Atesleyici
ECU 1)

Primer Bobin

Atesleyici ; Sekoner Bobin
Cekirdek

Atesleme
Bobini
(Atesleyicili)
Buji Buji kepi

‘[\\ Atesleme Bobini

. . . . Atesleyici ile Birlestirilmis
BAGIMSIZ (DIREKT) ATESLEME SISTEMI Atesleme Bobini

Sekil 3.4: Bagimsiz (direkt) atesleme sistemi
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Sensorlerden gelen bilgiler dogrultusunda ECU, atesleme bobinlerini kontrol eder.
ECU, motorun o anki ¢alisma kosullaria gore optimum atesleme avansini belirleyerek sirasi
gelen silindir bobininin primer devre akimini keser ve bobinin sekonder devresinde yiiksek
gerilimin olugmasini saglar.

Atesleme bobini ile atesleyicinin bir arada oldugu atesleme bobini tipleri bagimsiz
(direkt ) atesleme sistemi biinyesinde bir¢ok firma tarafindan kullanilmaktadir (Sekil 3.4).
Bu tip bobinin yapisinda, bobinin ortasinda gelik bir niive vardir. Klasik bobinlerde oldugu
gibi sekonder bobini bu niivenin {izerine sarilmistir. Atesleme bobini, direkt olarak bujiye
takildigr icin yiiksek gerilim kablolar1 ortadan kaldirilmistir. Boylece gerilim kayiplar
onlenmis ve elektromanyetik parazitin azalmasi saglanmigtir. Ayni zamanda sistem daha
giivenilir, sorunsuz ve bakim gerektirmeyen bir hale doniistiiriilmiistiir.

3.3. Kontrolleri

» Direnc kontrolii

Bu kontrolde, 6lcii aleti ile bobinlerin soket uglarindan 6l¢iim yapilir. Olgiilen deger
katalog degeri ile karsilastirilir (Ornegin ana direng 0,3 ile 0,9 Q). Sekil 3.6 ve Sekil 3.7°de
direng kontrolleri goriilmektedir.

Sekil 3.6: Cift ateslemeli bobin diren¢ kontrolii
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Sekil 3.7: Direkt ateslemeli bobin diren¢ kontrolii

» Buji kivileim testi
Buji kivileim testinde asagidaki islemler izlenmelidir.

Biitiin enjektorlerin soketleri sokiilerek yakit piiskiirtiilmesi onlenir.
Atesleme bobini (atesleyicili) ¢ikarilir ve buji sokiiliir.

Bujinin gozle kontrolii yapilir.

Sokiilen buji tekrar atesleme bobinine takilir.

Buji sasi elektrodu sasiye temas ettirilir.

Marsa basilarak buji kivilcim kontrolii yapilir.

NOT: 1- Kivilcim testi yapilirken 5-10 saniyeden fazla marsa basiimamalidir.
2- Iridyum uglu bujilerin tirnak aralik ayar1 yapilmaz.

Kontak Anahtari

Buiji
S Kivileimi

Sekil 3.8: Buji kivileim testi
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_(UYGULAMA FAALIYETI

Y ————

Atesleme bobinlerini kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar:

Oneriler

Miisteri sikayetlerini
dinleyiniz.

» Arag siirliciisiiniin tam olarak tasit hakkindaki
sikayetlerini dinleyerek not aliniz.
» Sikayetler {izerine motora neler yapilabilecegini siiriiciiye

kisaca anlatiniz.

Diagnostik cihazini araca
baglayiniz.

» Seri baglant1 yapabilmek i¢cin OBD (On Board Diagnosis-
Arag Ustii Ariza Tespiti) veya iiniversal diagnostik
soketlerini kullaniniz.

» Paralel baglant1 yapilabilmesi i¢in arag 6zel adaptdriine

ihtiyag vardir.

» Tagsitin ECU soketine uygun soket se¢imini yapiniz.

z > =

Hata hafizasin1 okuyunuz.

» Diagnostik cihazinda atesleme bobini hata hafizasi
menisiinden mevcut arizalarini tespit ediniz.

Hata hafizasindaki
okunan arizalar1 kayit
altina alimz.

» Hata hafizas1 meniisiindeki mevcut bobin arizalarini
diagnostik cihazinda kaydediniz veya ¢iktisin1 aliniz.

Hata hafizasini siliniz.

» Diagnostik cihazinda hata hafizas1 meniisiinden hata
kodlarin siliniz.

Atesleme bobinlerinin
baglantilarini kontrol

» Atesleme bobinlerinin baglanti soketlerini ve sasi
baglantisini kontrol ediniz.

ediniz.
Hata hafizasini tekrar » Diagnostik cihazinda atesleme bobini hata hafizas1
okuyunuz. menisiinden mevcut arizalarini tekrar tespit ediniz.

Gegici ve kalici arizalari

» Kaydetmis oldugunuz atesleme bobini arizalari ile son
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belirleyiniz.

hata hafizasinda okudugunuz arizalar1 karsilastiriniz.
Okudugunuz iki hata hafizasinda farkli okunan arizalar
gecici ariza olarak kaydediniz.

Ikinci hata hafizasindaki arizalar1 kalic1 ariza olarak
kaydediniz.

Atesleme bobinlerini
diagnostik cihazi ile test

Diagnostik cihazi atesleme bobini testleri meniisiinde

ediniz (aktif testleri belirtilen  testleri uygulama  yOnergelerine  gore
uygulamak). uygulayimiz.

Test sonuglarini ve

parametreleri » Diagnostik cihazi aktif test sonuglarini katalog degerleri

yorumlayarak arizali
bobinleri tespit ediniz.

ile kargilastiriniz.

Atesleme bobinlerini
degistiriniz.

Katalog degerlerine uygun test sonuglari elde edilemeyen
atesleme bobinlerini degistiriniz.

Diagnos cihazi ile
atesleme bobinlerinin

¢alismasini kontrol ediniz.

Atesleme bobinini degistirdikten sonra aktif testleri tekrar
uygulaymiz ve sonuglarin katalog degerlerine uygun
oldugunu tespit ediniz.

Diagnostik cihazi
baglantilarini sokiiniiz.

Diagnostik cihazi baglant1 soketini ¢ikariniz.

Motorun galigmasini
gozlemleyiniz.

YV VV|V

Motoru ¢alistiriniz.
Motorun ¢alismasini gézlemleyiniz.
Diagnostik cihazi ile gerekli kontrolleri tekrar yapiniz.
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler igin
Evet, kazanamadiginiz beceriler i¢in Hayir kutucuguna (X) isareti koyarak kendinizi
degerlendiriniz.

Degerlendirme Olciitleri Evet | Hayir

1 Miisteri sikayetlerini dinlediniz mi?

2 Diagnostik cihazini araca bagladiniz mi1?

3 Hata hafizasin1 okudunuz mu?

4 Hata hafizasindaki okunan arizalar kayit altina aldiniz mm?

5 Hata hafizasin sildiniz mi?

6 Atesleme bobinlerinin baglantilarini kontrol ettiniz mi?

7 Hata hafizasini tekrar okudunuz mu?

8 Gegici ve kalici arizalan belirlediniz mi?

9 Atesleme bobinlerini diagnostik cihazi ile test ettiniz mi? (Aktif
testleri uyguladiniz mi?)

10 Test sonuglarini ve parametreleri yorumlayarak arizali bobinleri

tespit ettiniz mi?

11 | Atesleme bobinlerini degistirdiniz mi?

Diagnostik cihazi ile atesleme bobinlerinin ¢aligmasini kontrol

12 ettiniz mi?

14 | Diagnostik cihazi baglantilarini soktiiniiz mi?

15 | Motorun ¢alismasini gézlemlediniz mi?

DEGERLENDIRME
Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizt bir daha gozden gegiriniz.

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz O6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme”ye geciniz.
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Asagidaki sorulan dikkatlice okuyarak dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Asagidaki seceneklerin hangisinde buji tirnaklar1 arasinda kivilcim olusturacak sekilde
yiiksek gerilime doniistiiren atesleme devre elemani verilmistir?

a) Buji kablosu b) Atesleme bobini
¢) Diagnostik d) Batarya
2. Atesleme bobininin kisimlar1 agagidaki seceneklerin hangisinde yanlis verilmistir?
a) Niive b) Sekonder sarg1
c) Orta elektrodu d) Primer sargi

3. Distribiitorsiiz atesleme sistemlerinde distribiitériin gorevini asagidaki pargalardan
hangisi yerine getirmektedir?
a) Elektronik kontrol iinitesi (ECU) b) Diagnostik cihazi
¢) Devir sensorii d) Buji

Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanls ise Y yazimz.

4. () Atesleme bobinleri, batarya gerilimini yiiksek gerilime ¢eviren bir yiikseltici
transformatordiir.

5. () Direkt atesleme sistemine ¢ift kivilcimli atesleme sistemi denmesinin sebebi, bir
bujinin ayn1 anda iki defa ¢akmasidir.

6. () Distribiitorsiiz atesleme sistemlerinde hem distribiitor hem de bobin yoktur.

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtartyla karsilastirrniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz.

49



OGRENME FAALIYETi-4

( AMAC )

Gaz kelebegini kontrol ederek bakimini yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin g¢evrenizde bulunan bir servise giderek elektronik gaz kelebeginin
yapisal ozellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaslarimizla
paylasiniz.

4. ELEKTRONIK KONTROLLU GAZ
KELEBEGI

Gaz Kelebegi
Kontrol Motoru

Elektronik devre bulunan
muhafaza kapagi

Geri Getirme Yayh Dislisi Gaz Kelebegi

Gaz Kelebegi Konum Sensoérleri ve Kapagi

Sekil 4.1: Gaz kelebegi kumanda sistemi
4.1. Gorevleri

Buji ile ateslemeli motorlarda giici belirleyen ana faktor, silindirin doldurulmasi
iglemidir. Tasit motorlarinda bu islem gaz kelebegi aciklik miktar1 oraninda silindirlere hava
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almmasi sayesinde olmaktadir. Elektronik kontrollii gaz kelebegi sistemi, motor
ECU’sundan aldig1 bilgiler dogrultusunda siiriis sartlarina gore en uygun gaz kelebek
acikligim hesaplar ve ayni zamanda gaz kelebek kontrol motorunu kullanarak kelebek
acikligini ayarlar. Sekil 4.1°de elektronik kontrollii gaz kelebegi goriilmektedir.

Elektronik kontrollii gaz kelebegi sistemi, gaz kelebegine hareket vermesinin yani sira
rolanti ayarlamasi ve hiz ayarlama tertibati (HAT) fonksiyonu gorevlerini de yiiriitmektedir.

4.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Gaz kelebegi ve kontrol {initesi emme manifoldu iizerinde bulunmaktadir. Motorun
istenilen sartlarda calisabilmesi icin gerekli olan hava miktarinin kullanima sunulmasi
islemini yerine getirir. Bu sisteme, elektronik olarak kumanda edildigi i¢in gaz pedali ile gaz
kelebegi arasinda baglantiyr saglayan herhangi bir gaz halati bulunmamaktadir. Yapisal
olarak elektronik kontrollii gaz kelebegi sistemi Sekil 4.2°de de goriildigi gibi;

» Gaz pedalinin hareketini algilayip elektrik sinyallerine doniistiiren gaz pedali konum
sensoril,

Bir gbvde igerisine yerlestirilmis gaz kelebegi,

Gaz kelebegine kumanda etmek igin kendisine bilgi gonderilen ve bir dogru akim
motoru olan gaz kelebegi kontrol motoru,

Gaz kelebeginin agisimi algilayarak elektrik sinyallerine doniistiren gaz kelebegi
konum sensorti,

Gaz kelebegini baslangigtaki sabit konumuna dondiiren geri getirme yay
mekanizmasi,

Aldig bilgiler dogrultusunda gaz kelebegi kontrol motoruna kumanda eden ECU bu
sistemi olusturan elemanlardir.

vV V V¥V VYV

Gaz Kelebegi
Kontrol Motoru

v
Gaz Kelebe I(J
[Konum Sensor

Gaz Pedali

Sekil 4.2: Elektronik kontrollii gaz kelebegi sistemi

Gaz kelebegi kontrol motorundan akim gegmez durumda iken geri getirme yay
mekanizmasi gaz kelebegini belirlenmis olan sabit bir pozisyonda tutar. Motor, rdlantide
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calisirken gaz kelebegi daha da kapali bir konuma gelir. ECU, gaz pedali konum
sensoriinden gelen bilgiler dogrultusunda gaz kelebegi kontrol motorunun elektrik akim
miktarini ve yoniinii kontrol ederek tahrik dislisi aracilig: ile kelebegi acar veya kapatir. Gaz
kelebeginin acilis miktari, gaz kelebegine bagli olan gaz kelebegi konum sensorii tarafindan
algilanarak ECU’ya siirekli olarak bildirilir (Sekil 4.2).

Ancak sistemde ECU tarafindan bir ariza saptanmasi durumunda, gaz kelebegi kontrol
motoruna giden akim ECU tarafindan kesilir. GOsterge paneli lizerindeki ariza lambasi yanar
konuma getirilir ve motorun gaz kelebegi acikliginin belirli bir ayarda kalmasi saglanarak
(yaklasik 1500 dev/dk.) aracin giivenli bir sekilde istenilen yere ulagsmasi temin edilmis olur.

4.2.1. Elektronik Gaz Kelebegi Kontrol Unitesi

Atesleme ¥ EC
Bobinleri 2
f §eﬂY§eﬂme i

Gaz Kelebegi
Kontrol Motoru “f Kapal
Gaz Pedali
Gaz Kelebegi  Gaz Kelebegi Konum Sensorii
Konum SensbrﬂJ
- ., A

Sekil 4.3: Gaz kelebegi kontrol iinitesi

Sekil 4.3°te gaz kelebegi kontrol {initesi goriilmektedir. Gaz pedali konum sensorleri,
gaz pedalina basilma miktarim algilayarak iki farkli karakterde elektriksel sinyale ¢evirerek
cikis sinyali olarak ECU’ya gonderir.

Gaz kelebek motoru, motor ECU’su tarafindan kontrol edilen bir DC (dogru akim)
motorudur. Bu motor, rélanti devrinden tam gaza kadar tiim konumlara hareket ettirilerek
calistirtlir. Motor ECU’su, siirlis sartlarina gére en uygun gaz kelebek agikligini hesaplar ve
gaz kelebek kontrol motoruna kumanda eder.
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Gaz kelebegi konum sensorleri, gaz kelebeginin acilma agisimi elektriksel sinyale
cevirerek ECU’ya iletir. Burada bulunan sensor potansiyometrelerinden birinin voltaji  (0-
5Volt araliginda) gaz kelebegi acildik¢a artar, digerinin ise voltaji (5-0 volt araliginda) gaz
kelebegi agildikga azalma gosterecek sekilde galigir. Gaz pedalina basildiginda ECU, pedal
konum sensdér potansiyometrelerinden gelen sinyalleri yorumlayarak kelebegi
konumlandirmak igin gerekli ¢ikis sinyalini hesaplar. Bu bilgiler dogrultusunda gaz kelebek
kontrol motoruna elektriksel olarak kumanda edilir ve motorun uygun sekilde caligtiritlmasi
saglanmig olur. Motorun maksimum devri ve yol hizinin sinirlart bu kosullar altinda iretilir.
Sistemde ariza olmadigi miiddetce pedal ve kelebek sensorlerinden gelen sinyaller
dogrultusunda gaz kelebegi kontrol motoru ECU tarafindan yonlendirilerek calistirilir. Aksi
halde daha once belirtildigi gibi belirli bir gaz kelebegi agikliginda ¢alismasi sinirlandirilarak
motorun ariza durumunda giivenli bir sekilde calismasi saglanir (Sekil 4.3).

Gaz kelebegi kontrol iinitesinin sagladigi avantajlar sunlardir:
Gelistirilmis rélanti hiz ayar

Yakait tiikketiminin azaltilmis olmasi

Kirlenmeye kars1 hassas olmast

Hava kirliliginin azaltilmis olmasi

Daha az parca kullanim

VVYVVYYVY

4.2.2.Gaz Kelebek Potansiyometresi

Gaz kelebegi konum sensorleri ve potansiyometreleri, gaz kelebegi miline bagl olan
disli ve karsisindaki potansiyometre {initesinden olusmaktadir. Iki sensor de (artan ve azalan
yonde) siirtiinme potansiyometresi seklinde ¢aligmaktadir. Siirtlinme temaslar1 gaz kelebegi
milinin bagl oldugu disli iizerinden saglanmaktadir. Sensdrler; muhafaza kapagi iizerindeki
potansiyometre raylarina temas ederek kelebek agiklik miktarini ECU’ya iletir (Sekil 4.4).

Gaz Kelebegi Konum Sensérleri
ve Potansiyometreleri

ECU

Gaz Kelebegi  Gaz Kelebegi

Kontrol Motoru Gaz Kelebegi
Konum Sensorleri

— Gaz Kelebegi Mili
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Sekil 4.4: Gaz kelebegi konum sensorleri ve potansiyometreleri

Gaz pedal1 sensorleri potansiyometrelerinden gelen bilgiler dogrultusunda, ECU gaz
kelebegi kontrol motoruna bilgi aktarmaktadir. Gaz kelebegi konum sensor
potansiyometreleri de siirekli olarak kelebek motorunu kumanda ettigi gaz kelebeginin
durumunu ECU’ya aktarma gorevini yiiriitiir.

Potansiyometreler vasitasi ile ECU’ya gelen bilgiler sayesinde ayni zamanda
enjektoriin piskiirtme zamanlamasina da etki edilir. Gaz kelebeginin pozisyonuna gore
enjeksiyon kontrol {initesinin terminallerinde voltaj degisimi saglanir.

Biitlin motor devirlerinde gaz kelebeginin o anki pozisyonunu motor kontrol iinitesine
bildirme gorevini yiiriitmektedir. Motor kontrol iinitesi, gaz kelebek potansiyometresinden
sinyal alamiyorsa motor devri ve hava kiitle dlgerden aldig1 bilgilerden ortalama bir deger
hesaplayarak motorun ¢aligmasini temin eder.

4.2.3.Gaz Pedah Potansiyometresi

Gaz pedalimin her iki yondeki hareketini belirlemek i¢in iki sensor kullanilmigtir. Her
iki sensor de bir milin iizerine birlikte sabitlenmis ve siirtinme seklinde c¢alisan
potansiyometrelerdir.  Gaz  pedalimin  konumunun her degisiminde  siirtiinme
potansiyometrelerinin direngleri ve ECU’ya gonderilen gerilim degerleri (voltajlari) de
degiserek iletilir. Sensorlerin gonderdigi sinyallerden, ECU gaz pedalinin o anki konumunu
belirlemektedir. Bu bilgiler 1s18inda gaz kelebegi kontrol motoru gerekli agikliga gaz
kelebegini ayarlar (Sekil 4.5).

Gaz Pedal
Konum Sensorii x
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Sekil 4.5: Gaz pedali konum sensorii ve potansiyometre goriiniimii
Gaz pedali konum sensoriin devre dis1 kalmasi durumunda, sistem Oncelikle rolanti

durumuna gecer. Her iki sensdriinde devre dis1 kalmasi durumunda, motor ECU tarafindan
yiikseltilmis rolanti devrinde calistirarak gaz pedali hareketlerine tepki vermeden tasitin
istenilen yere ulagtirilmasi saglanmig olur.

4.2.4.Gaz Kelebek Konumlandirici Potansiyometresi

Motor kontrol {initesine, gaz kelebek konumlandiricisinin o anki konumunu bildiren

potansiyometredir. Hiz sabitleme sistemi aslinda ayri bir sistem olmayip motor kontrol
iinitesinin bir fonksiyonudur. Motor kontrol iiniteleri uyumlu olan araglara sinyal kolu

degistirilip gerekli tesisat akim semasina gore ¢ekilerek sonradan takilabilir (Sekil 4.6).

ECU'ya gelen Sinyaller

1- Motor Devir Sinyali
2- Hava Kiitlesi Sinyali
3- Arag Hizi

4- Fren Kullanimi

5- Debriyaj Kullanimi

Hiz Sabitleme Anahtari
(Agcma-Kapama Sinyali)

ECU

Gaz Kelebegi Konumlandiricisi Devrede

Gaz Kelebeginin Durumu ile ilgili Bilgi

Gaz Kelebegi Kontrol Unitesi

Rélanti devir kontrolii ve
hiz sabitleyici i¢in digli sistemi

Sekil 4.6: Hiz sabitleme sistemi (cruise control) calisma semasi

Sistem, firmalara gore degisiklikler gosterse de mantik olarak birbirlerinin benzeridir.
Hiz sabitleme sistemi yardimiyla belirli bir hizin (30 km/h veya 45 km/h gibi) tizerindeki bir
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hizda ara¢ hiz1 gaz pedalin1 kullanmaksizin istenilen bir degere ayarlanarak sabit tutulabilir.
Bu hiz, siiriiciiniin herhangi bir sey yapmasina gerek kalmadan muhafaza edilir. Hiz
sabitleme anahtarina kumanda edilmesi durumunda, sinyal motor kontrol iinitesine gider.
Bunun {izerine motor kontrol iinitesi gaz kelebegi kontrol motoru iinitesine kumanda ederek
ayarlanan hiza gore gaz kelebegi kontrol motoru gaz kelebegini agar. Yol hizi, aracin
aerodinamik direncine bagli olmaksizin siirdiiriiliir. “Fren basili” veya “debriyaj basili”
sinyalleri olmas1 durumunda hiz sabitleme sistemi devreden ¢ikarilir. Sistem, baska kontrol
iinitelerine gerek olmaksizin ECU tarafindan kontrol edilir. Gaz kelebegi kontrol motoru,
stirekli olarak gaz kelebegini galistirir.

4.2.5. Gaz Kelebegi Ayarlayicis1 (Gaz Kelebegi Kontrol Motoru)
Gaz kelebegi ayarlayicisi, gaz kelebegini biitiin ayarlama bdlgelerinde hareket ettiren
bir elektromotordur. Yani motora gaz verildiginde ECU’nun gonderdigi sinyal ile bu

elektromotorun gaz kelebegini hareket ettirmesini saglar. Devre dis1 kalmasi halinde acil
calisma yay1, gaz kelebegini acil calisma pozisyonuna ceker (Sekil 4.7).

r

Gaz Kelebegi '
Gaz Kelebegi

Konum Sensori

Kelebek
Kontrol o -
l Motoru

i

GAZ PEDALI

f t

Hava Akis Olger |

Enjeksiyon ECU

Atesleme

Sabit hiz kontrol |
sistem anahtar

Sekil 4.7: Gaz kelebegi ayarlayici sistemi
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4.3. Kontrolleri

Gaz kelebegi potansiyometre sisteminin acilip tamir edilebilme o6zelligi
bulunmamaktadir. Gaz kelebegi konum sensorii arizalandiginda yenisi ile degistirilir.
Degistirildikten sonra temel bir ayarlama gerekmektedir.

ECU, gaz kelebegi sisteminde bir ariza tespit ederse siiriicliyli uyarmak i¢in gosterge
panelindeki ariza gdsterge lambasini yakar.

Gaz kelebegi konum sensorii kontroliinde genel olarak {i¢ test yapilir. Bunlar:

. Gerilim kontrolii
o Toplam direng kontrolii
o Osiloskop kontrolii

> Gerilim kontrolii

Gaz kelebegi potansiyometresinin yani konum sensoriiniin testi yapilirken asagidaki
islem basamaklari takip edilmelidir.

Gaz Kelebegi
Konum Sensorii

> A (@
%—ba (Ca iy
e ||l@

Sekil 4.8: Gaz kelebegi gerilim testi

. Bu test icin dijital bir avometre (multimetre) kullanilmalidir.
. Test sirasinda gaz kelebegi konum sensorii konnektdriine baglanti
saglamak i¢in iletken bir tel sondas1 ( T-pin) kullanilabilir.
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Kontak anahtari, atesleme konumunda agik ve motor ¢alismaz durumda
iken test yapilmalidir.

Bu anda sinyal kablosu (VC) ile sasi arasinda o6lgiilen gerilim 0,5 V
olmalidir.

Gaz kelebegi yavas yavas agildiginda ayni paralellikte gerilimde
yiikselmelidir.

Gaz kelebegi tam agik konumda iken avometreden 6lgiilen gerilim 4,5 — 5
V araliginda olmalidir. Sekil 4.8’de gerilim testinin yapilist
goriilmektedir.

> Toplam direng¢ kontrolii

Diagnostik test cihazi veya avometre gaz kelebegi potansiyometresinin toplam direng
testi, Sekil 4.9’da goriildiigii gibi yapilir. Buna gore,

Gaz kelebegi tam kapali konuma getirilir.

Gaz kelebegi kablo konektdrii sokiiliir.

Gaz pedali kablo boslugunun katalog degerlerinde oldugu tespit edilir.
Ohmmetre ile sensérdeki referans ucu (VC) ve sasi ucu (E2) terminalleri
arasindaki direng ol¢iiliir.

Olgiilen deger 4-6 Q arasinda olmalidir.

Olgiilen deger bu araliklarda degilse gaz kelebegi potansiyometresi
degistirilmelidir.

Ohmmetre

Sekil 4.9: Gaz kelebegi konum sensorii toplam direnc testi
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> Osiloskop kontrolii

Gaz kelebegi konum sensoriiniin diyagnostik test cihazi ile ossiloskop kontrolii de

yapilabilir.

. Bu test i¢in diyagnostik cihazi osiloskop olarak kullanilmalidir.

o Test sirasinda gaz kelebegi konum sensorii konnektoriine baglanti
saglamak i¢in iletken bir tel sondas1 (T-pin) kullanilabilir.

. Kontak anahtari, atesleme konumunda agik ve motor ¢alismaz durumda
iken test yapilmalidir.

o Osiloskobun kirmizi (+) kablosu, gaz kelebegi konum sensdriiniin VC
(sinyal) ucuna; siyah (-) kablosu, sasi (E2) ucuna baglanir.

o Gaz kelebegi kapali konumdan tam agik konuma yavas yavas getirilir.

o Bu anda osiloskop ekranindaki goriintii takip edilir. Sekil 4.10°da gaz
kelebegi konum sensoriiniin ¢aligsmasi sirasinda ekranda beliren standart
gOriintlisii goriilmektedir.

" oscilloscope [9[=]{t:3]
“%p Fle Edit Settings View Window Automotive Help - | B X

5.0
45

4.0 AT
3.5 A
3.0 /’,,,»' \’\,_\
2.5 7~ \
2.0 >4 14
15 \
1.0 "k
0.5

0.0
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6 1.8
Gaz Kelebegi Potansiyometresi

[BL][@] [# %200 mstdiv =] [x1 =] alsv ~|[oc~] ot =] Blow =] [ac =] ot

D [Waiting for ADC  Trigger [None ~| | = | = M:V ‘U_I:"

Sekil 4.10: Osiloskop ile gaz kelebegi potansiyometresinin kontrolii
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s UYGULAMA FAALIYETI

Gaz kelebegini kontrol ederek bakimini yapiniz.

Islem Basamaklar1

Oneriler

Miisteri sikayetlerini
dinleyiniz.

Arag siiriiciisiin tam olarak tasit hakkindaki sikayetlerini
dinleyerek not aliniz.

Sikayetler lizerine motora neler yapilabilecegini siiriiciiye
kisaca anlatiniz.

Diagnostik cihazini araca
baglayiniz.

Seri baglant1 yapabilmek i¢in OBD (On Board Diagnosis-
Arag Ustii Ariza Tespiti) veya iiniversal diagnostik
soketlerini kullanmiz.

Paralel baglant1 yapilabilmesi i¢in arag¢ 6zel adaptoriine
ihtiyag vardir.

Tagitin ECU soketine uygun soket se¢imini yapiniz.

Hata hafizasim okuyunuz.

Diagnostik cihazinda gaz kelebegi hata hafizasi
meniisiinden mevcut arizalarini tespit ediniz.

Hata hafizasindaki okunan
arizalar kayit altina aliniz.

Hata hafizas1 meniisiindeki mevcut gaz kelebegi
arizalarii diagnostik cihazinda kaydediniz veya ¢iktisini
alimiz.

Hata hafizasin siliniz.

Diagnostik cihazinda hata hafizas1 meniisiinden hata
kodlarint siliniz.

Gaz kelebeginin
baglantilarini kontrol
ediniz.

Gaz kelebegi baglanti soketlerini ve sasi baglantisini
kontrol ediniz.

Hata hafizasimi tekrar
okuyunuz.

Diagnostik cihazinda gaz kelebegi hata hafizasi
meniisiinden mevcut arizalarin tekrar tespit ediniz.

Gegici ve kalici arizalari
belirleyiniz.

Kaydetmis oldugunuz gaz kelebegi arizalari ile son hata
hafizasinda okudugunuz arizalari karsilagtiriniz.
Okudugunuz iki hata hafizasinda farkli okunan arizalar
gecici ariza olarak kaydediniz.

Ikinci hata hafizasindaki arizalar1 kalic1 ariza olarak
kaydediniz.

Gaz kelebegini diagnostik
cihazi ile test ediniz.

Diagnostik cihazi gaz kelebegi testleri meniistinde gaz
kelebegi testlerini test uygulama yonergesindeki
talimatlara gore yapiniz.

Gaz kelebegi potansiyometresinin kontroliinii yapiniz ve
gerekiyorsa degistiriniz.
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Diagnostik cihaz ile gaz
kelebeginin ¢alismasini
kontrol ediniz.

Test sonuglarini ve
parametreleri
yorumlayarak gaz
kelebegi arizasini tespit
ediniz.

Y
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Testler sirasinda elde ettiginiz verileri katalog degerleri
ile karsilagtiriniz.

Diagnostik cihazinda gaz kelebegi potansiyometresinin
arizali olup olmadig1 sorgulayiniz.

Komple motor testi ile veya hatanin gaz kelebeginde
oldugu diisiiniiliiyorsa sadece gaz kelebeginin kontrolii
icin cihazi yonlendiriniz.

Motor; rélanti, kismi yiik ve tam yiikteki kontrol
degerlerine bakarak ariza olup olmadigini tespit ediniz.
Eger ariza var ise gaz kelebegi potansiyometresini yenisi
ile degistiriniz.

Tekrar motoru rélanti, kismi yiikte ve tam yiikte kontrol
ediniz.

Test degerleri:

Besleme voltaji: 5V

Cikis voltaji: 0 -5V

Direng: 3.500 - 5.500 ohm (+ ve - arasinda)

Sinuzoidal bilgi: Bogaz diizeni agilirken ¢ikis sinyali

Topraga giden pinler: 47
Konnektor(leri) kontrol ediniz: Konnektor(leri)
inceleyiniz ve eger gerekli ise konnektdr baglantilarinin
iyi oldugundan emin olmak i¢in temizleyip tamir ediniz.
Direnci kontrol ediniz: Ateslemeyi kapatiniz.
Konnektorii kelebek pozisyon sensoriinden sokiiniiz.
Sensoriin pozitif ve negatif konnektdr pinleri arasindaki
direnci dlgiiniiz. Belirtilen direngle karsilastiriniz.
Besleme voltajim kontrol ediniz: Ateslemeyi kapatimz.
Konnektorii kelebek pozisyon sensoriinden sokiiniiz.
Ateslemeyi agiiz. Pozitif konnektdr terminali ile akiiniin
negatif terminali arasindaki voltaji dl¢iiniiz. 5 V
olmalidir. Eger degilse kablolamay1 kontrol ediniz, sonra
ECU’ya olan baglantiy1 kontrol ediniz: Ateslemeyi
kapatiniz. Kelebek pozisyon sensorii ve ECU’dan
konnektorii sokiiniiz. Tiim konnektor terminalleri ile
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ECU konnektoriinde onlara karsilik gelen terminaller
arasindaki direnci 6l¢iliniiz. Bulunan degerler 1 Ohm'dan
kiigiik olmalidir. Eger degilse kablolamay1 kontrol ediniz.
Pozisyon sensorii sinyalini kontrol ediniz: ECU’nun
sinyal pini ile sasiye osiloskop baglaymiz. Ateslemeyi
acimiz ve bogaz diizenine basin ve serbest birakiniz.
Gosterilen osiloskop goriintiisii ile karsilagtirimiz. Bir
voltmetre de kullanabilirsiniz. Gosterilen karakteristikle
karsilastiriniz.

Gaz kelebegi

aktivasyonunu yapiniz.

Arizali gaz kelebegini yenisi ile degistiriniz. Diagnostik
cihazi ile degistirdiginiz gaz kelebeginin aktivasyonunu
yapimiz.

Diagnostik cihazi

baglantilarini s6kiiniiz.

Diagnostik cihazi baglanti soketini ¢ikariniz.

Motorun ¢aligmasini
gozlemleyiniz.

VVV|H V

Motoru ¢alistiriniz.
Motorun ¢aligmasini gézlemleyiniz.
Diagnostik cihaz ile gerekli kontrolleri tekrar yapiniz.

62




KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in
Evet, kazanamadiginiz beceriler i¢cin Hayir kutucuguna (X) isareti koyarak kendinizi
degerlendiriniz.

Degerlendirme Olgiitleri Evet Hayir

Miisteri sikayetlerini dinlediniz mi?

Diagnostik cihazim araca bagladiniz mi?

Hata hafizasini okudunuz mu?

Hata hafizasindaki okunan arizalar1 kayit altina aldiniz m1?

Gaz kelebeginin baglantilarini kontrol ettiniz mi?

Hata hafizasini tekrar okudunuz mu?

Gegici ve kalici arizalan belirlediniz mi?

Gaz kelebegini diagnostik cihazi ile test ettiniz mi?

W N |||k wiNE

Diagnostik cihazi ile gaz kelebeginin ¢alismasini kontrol
ettiniz mi? Test sonuglarini ve parametreleri yorumlayarak
gaz kelebegi arizasini tespit ettiniz mi?

10. Gaz kelebegi aktivasyonunu yaptiniz mi?

11. Diagnostik cihazi baglantilarini s6ktiiniiz mii?

12. Motorun ¢alismasinm gozlemlediniz mi?

DEGERLENDIRME
Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarimizi bir daha gézden gegiriniz.

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplarimiz
“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme”ye geginiz.
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AOLCME VE DEGERLENDiRME h

Asagidaki sorularn dikkatlice okuyarak dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Asagidaki segeneklerin hangisinde gaz kelebegi kumanda biriminin etkisi yoktur?
a) Gaz kelebegine hareket vermesi
b) Rolanti ayarlamas1 yapmast
¢) Hava kirliligini artirmasi
d) Hiz ayarlama tertibatina kumanda etmesi

2. Asagidaki seceneklerin hangisinde gaz kelebegi kontrol {initesinin sagladig1 avantajlar
yanlig verilmistir?
a) Hava kirliligini azaltmasi
b) Daha fazla par¢a kullanimi
¢) Yakit tiiketimini azaltmast
d) Kirlenmeye kars1 hassas olmasi

3. Gaz kelebegi konumlandiricisina bilgi gonderilirken, motor kontrol iinitesi hangi bilgiye
ihtiyag duymaz?
a) Arag i¢i ortam sicakligi
b)Klima kompresdr sinyali
¢) Motor devir sinyali
d) Bogaz kelebek potansiyometresi

Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanlhs ise Y yaziniz.

4. () Gaz kelebek potansiyometresi enjektoriin piiskiirtme zamanlamasinda bir etkiye
sahip degildir.

5. () Gaz kelebek potansiyometresi arizalandiginda gaz kelebek bogazi ile birlikte
degistirilmelidir.

6. ( ) Gazkelebek konumlandiricisi sinyali olmazsa hiz ayarlama tertibat1 devre dis1 kalir.

DEGERLENDIRME
Cevaplariizi cevap anahtartyla karsilagtirmiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlaymiz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz
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OGRENME FAALIYETI-5

( AMAC )

Karbon kanister valfini kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek karbon kanister valfinin gorevleri,
calismas1 ve kontrolleri hakkinda bilgi toplayarak siifta arkadaglarinizla paylasiniz.

5.KARBON KANISTER ELEKTROVANASI

Resim 5.1: Karbon kanister elektrovanasi

5.1.Gorevleri

Karbon kanister elektrovanasinin (selenoid/manyetik valf) gorevi, emisyon kontrol
sisteminin bir parcasi olarak yakit deposundaki yakit buharinin atmosfere kagmasini
onlemektir. Bu nedenle aktif karbon filtresi tarafindan ¢ekilip emme manifolduna yoneltilen
yakit buhar1 miktarini, kontrol tinitesi (ECU) aracilig ile kontrol altina almak amaglanmugtir.
Yakit buharlarinin, karisimi asir1 sekilde zenginlestirmesini Onlemek igin besleme
olmadiginda karbon kanister elektrovanasi kapali kalmaktadir. ECU karbon kanister
elektrovanasina asagidaki sekilde kumanda eder:

> [k calistirma esnasinda karbon kanister elektrovanasi (selenoid/manyetik valf),
yakit buharlarinin karigiminin asir1 sekilde zenginlestirmesini 6nlemek igin
kapali kalir. Bu durum motor sicaklig1 6nceden belirlenmis bir esik derecesine
(65°C civar) eriginceye kadar kalir.

65



> Motor 1sindiginda, ECU karbon kanister elektrovanasina sinyalin bos/dolu
oranina gore agilmay1 diizenleyen bir kare dalga sinyal yollar.

Sekil 5.1: Karbon kanister elektrovanasina ECU tarafindan kumanda edilmesi

Bu sekilde ECU karigim konsantrasyonunda 6nemli degisiklikler olusmasini 6nlemek
tizere gonderilen yakit buharinin miktarini kontrol altina alir.

5.2.Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

> Karbon kanister

Bobin

Manifold gikist

Hava akis




Sekil 5.2: Karbon kanister elektrovanasinin yapisi

Karbon kanister elektrovanasi (selenoid/manyetik valf), tasit tlizerinde emme
manifolduna yakin bir yerde bulunur. Yakit deposunda olusan yakit buhari, aktif karbon
filtresi lizerinden gecerek atmosfere atilmadan emme manifolduna ulastirilmast igin ECU ile
kumanda edilen bir elektrovanadir. Yakit deposundaki benzin buharlasip basimet
yiikseldiginde ¢ok amacli valf acilarak yakit buharinin aktif karbon filtresine dolmasi
saglanir. Aktif karbon filtrenin igerisindeki karbon, yakit (benzin) buharin1 emerek atmosfere
kagmasini engellemis olur. Sistemde bulunan karbon kanister elektrovanasi (elektronik
kontrollii yakit buhart geri kazanim valfi), motorun c¢alisma durumuna goére ECU
kontroliinde agilarak veya kapali tutularak yakit buharinin emme manifolduna giden yoluna
kumanda eder. Yanmasi i¢in motora ulastirilan yakit buhari, yakit/hava karigimi oraninda
kisa siireli bir degisime neden olmaktadir. Karisim oranindaki bu degisim lamda sondasi
ayarlamasi yoluyla diizenlenir.

Yakit basing regiilatorii

Basingsiz yakit hattt

i Depo kapag

l Yakit filiresi
Yakit basing m

ayar supabi
Yakit dozaj supabs
Yitksek basing hatti ' HAE ST
Yakit basing L
regilltiri |
Karbon kanister
elekirovanas
Yakit dagitum
borusu Enjekitrier
Yitksek basing
pompast
Akiif karbon filtresi

Yakit deposu

Elektrikh yalat

pompast

Sekil 5.3: Yakit sistemi icerisinde karbon kanister valfinin yeri

Motorlardaki yakit besleme sistemleri, yakiti c¢ogunlukla enjeksiyon sistemine
pompalamaktadir. Besleme sisteminde durgun yakitin isinip buharlagsmasini 6nlemek icin
yakitin bir kismi geri doniis borusu yardimi ile depoya geri gonderilir. Motorla yakit deposu
arasinda siirekli bir yakit sirkiilasyonu vardir. Bu sirkiilasyon yakit sicakligimin dengede
tutulmasin1 saglar. Bununla birlikte yakit, depoya 1sinmis olarak dondiigiinden depodaki
yakitin hacmi artar, dolayisiyla da depodaki basinci yiikseltir ve depoda disa dogru kabarir.

Aym sekilde asirt sigramalar (dalgalanmalar) ve sicaklik artis1 yakiti buharlastirarak
yakit deposundaki basinci yiikseltir. Yakit deposu basinci belirli bir degeri (genellikle 0,3 bar
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civarindadir) aginca iki yonlii havalandirma valfi yay tansiyonunu yenip valfi iterek deponun
havalanmasini saglar.

Araglarda yolculuk esnasinda ve 6zellikle motor sogukken ilk ¢alisma esnasinda yakit
deposu yakait tiikketiminden dolay1 yavas yavas bosalir. Bu da yakit tank hacminin azalmasina
neden olur. Benzer sekilde yolculuk sonunda havanin sogumasi veya geceleri sicakligin
diismesi nedeniyle yakitin sicakligi diiser. Yakittaki sicaklik diismesi de yakitin hacmini
azaltir. Yakit tankinda basincin diismesi tankin igerisinde bir vakumun olusmasina neden
olur. Eger vakum alinmazsa yakit tankinin igeri dogru biiziilmesine (¢okelmesine) neden
olur. Bunun siirekli ve siddetli olmasi yakit deposuna zarar verir. Vakumu onlemek igin iki
yonlii havalandirma valfinde (¢cok amagli valf) iceri dogru agilan lastik bir valf vardir. Bu
valf depodaki basing 0,1 bar’in altina diistiigiinde havanin igeri girmesine miisaade eder.

Motor rolantide calisiyorken veya duruyorken kesici valfin diyaframina vakum etki
etmeyeceginden dolay1 kanisterden yakit buhar1 emme manifolduna giremez ve yakit
tankindan buharlasan yakit genis havalandirma borusundan en yiiksek noktaya kadar
yiikselir. Bu esnada soguk ve genis olan dolgu bogazinin yiizeyinin etkisiyle yakit buharinin
bir kism1 yogunlasarak tekrar depoya akar, geri kalanlar ise buharlagsma basincinin etkisiyle
yakit buhar hatt1 yolu ile kanistere gider. Kanisterde bulunan aktif karbonlar aynen bir
stinger gibi yakit buharin1 emerler.

> Aktif karbon filtresi

Sekil 5.4: Yakit buhar geri kazamim sistemi
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Aktif karbon filtre, yakit deposunda buharlagan yakit buharlarinin depolanmasini ve
yakit deposunda vakum olustugu zaman da ¢ok amachi valf iizerinden deponun
havalanmasini saglar. Yakit deposunda bulunan yakitin iizerindeki hava basinci ve ¢evre
1s1sina baglh olarak ¢esitli miktarlarda yakit buhart olugsmaktadir. Aktif karbon filtre sistemi
sayesinde ¢evreye zararh etkisi olan bu HC (hidrokarbon) emisyonlarinin atmosfere atilmasi
engellenir.

Karbon kanistere Yakat deposundan

Hava girisi

Sekil 5.6: Aktif karbon filtresinin icerisindeki karbon maddesi

Depo igerisindeki yakit buharlari, deponun en yiiksek noktasindan, ¢ok amagh valf
tizerinden miktar1 azaltilmis olarak aktif karbon filtresine ulasir. Aktif karbon filtresinde,
gazlar (yakit buharlar1) karbon pargaciklari tarafindan bir siinger gibi emilerek depolanir.
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Motor, belirli bir sicakliga (yaklasik 65°C) ulastiktan sonra ve lamda diizeltmesi aktif
haldeyken ECU tarafindan karbon kanister elektrovanasina kumanda edilerek aktif karbon
filtre igerisinde depolanan yakit buharlar1 yanma islemi i¢in emme manifolduna gonderilir.

Sistemdeki selenoid valfler (supaplar) sayesinde ve emme manifoldunda vakum
varken yakit buharlarinin depodan emilmesi engellenerek oncelikle aktif karbon filtresinin
cabucak bosaltilmas1 saglanir. Aksi durumlarda (valflerde ariza olmasi veya elektrik
akiminin kesik olmasi gibi) aktif karbon filtresi kapali kalir ve bosaltilamaz.

5.3.Kontrolleri
5.3.1. Statik Kontrol
Karbon kanister elektrovanasi asagidaki basamaklar izlenerek kontrol edilebilir.

> Diren¢ ol¢iilmesi: Bobinin iki terminali arasindaki diren¢ Olgiiliir. Direng,
tipine bagli olarak; + 15 ohm ile + 75 ohm arasinda degisebilir.

> Kablolama kontrolii: Kablolama kontrol edilir. Karbon kanister elektrovanasi,
konnektor (baglanti/soket) terminali ile ECU soketinde karsilik gelen terminali
arasindaki direng dlgtliir. Direng 1 ohm’dan kii¢iik olmalidir.

> Voltaj kontrolii: Konnektoriin pozitif terminalindeki voltaj 6l¢iiliir. Besleme
voltajinin olup olmadigini kontrol edilir. Eger besleme voltaji yoksa role kontrol
edilir, varsa sigorta kontrol edilir. Ayrica réle ile karbon kanister elektrovanasi
arasindaki kablo baglantis1 kontrol edilir.

5.3.2. Dinamik Kontrol

»  Karbon kanister elektrovanasi sinyalini kontrol etmek igin bir osiloskop
kullanilir. Alttaki sekilde karbon kanister elektrovanasinin ECU tarafindan
kontrolii sirasindaki voltaj resmi gosterilmektedir. Tetikleme frekansit ECU’ya
gore degisir. Valfin tetiklenmesi ayrica motor sicakligi, motor devri, motor
yiikii ve diger etkenlerden etkilenir (karbon kanistere siirekli olarak giiclin
verildigi sistemler de vardir).
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Sekil 5.7: Sasiye bagh karbon Kkanister elektrovanasina ait bir osiloskop goriintii 6rnegi

»  ECU’nun valfe (karbon kanistere) gii¢ vermedigi zamanda, voltaj 12 V’a esittir.

ECU’nun valfe (karbon kanistere) gii¢ verdigi zamanda, voltaj 0 V’a esittir.
5.3.3. Mekanik Tani

> Gorsel inceleme: Konnektorler ve kablolama hasar kontrolii yapilir. Karbon
kanister elektrovanasi ile emme manifoldu arasindaki ve karbon Kkanister
elektrovanasi ile karbon filtresi arasindaki hortum baglantisi kontrol edilir.
Karbon kanister elektrovanasi gozle kontrol edilir.

> Mekanik kontrol: Karbon kanister elektrovanasinin iki konnektorii arasindaki
baglantinin  kapanip  kapanmadigi  kontrol edilir. Karbon kanister
elektrovanasina 12 V voltaj uygulandiginda baglanti agilmalidir.

> Aktif karbon filtre ve govde kontrolii:

Karbon Kkanister karbon filtresi 40.000/50 000 km’de ya da 2 yilda bir
degistirilmelidir.

Karbon filtresinde hasar olup olmadig1 gozle kontrol edilerek durumu belirlenir. Kirik,
catlak veya hasarli olan govdeler yenisi ile degistirilmelidir.

Biinyesinde ¢ek valf bulunan karbon filtrelerde/govdelerde, ¢ek valflerin arizali olup
olmadiklar1 kontrol edilir. Cek valflerin yonlerine gdre basingli hava/vakum ile yapilan
kontroller sonucuna gore karar verilir.
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e UYGULAMA FAALIYETI

Karbon kanister valfini kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

Miisteri sikyetlerini
dinleyiniz.

Arag siiriiciislin tam olarak tasit hakkindaki sikayetlerini
dinleyerek not aliniz.

Sikayetler lizerine motora neler yapilabilecegini siiriiciiye
kisaca anlatiniz.

Diagnostik cihazini araca
baglayiniz.

Seri baglant1 yapabilmek i¢in OBD (On Board Diagnosis-
Arag Ustii Ariza Tespiti) veya iiniversal diagnostik
soketlerini kullaniniz.

Paralel baglant1 yapilabilmesi i¢in ara¢ 6zel adaptoriine
ihtiyac vardir.

Tasitin ECU soketine uygun soket se¢imini yapiniz.

Hata hafizasim okuyunuz.

Diagnostik cihazinda karbon kanister hata hafizas1
meniisiinden mevcut arizalarini tespit ediniz.

Hata hafizasindaki okunan
arizalari kayit altina aliniz.

Hata hafizas1 meniisiindeki mevcut karbon kanister
arizalarin1 diagnostik cihazinda kaydediniz veya ¢iktisini
almiz.

Hata hafizasin siliniz.

Diagnostik cihazinda hata hafizasi meniisiinden hata
kodlarimn siliniz.

Karbon kanister valfinin
baglantilarini kontrol
ediniz.

Karbon kanister baglant1 soketlerini ve sasi baglantisini
kontrol ediniz.

Hata hafizasini tekrar
okuyunuz.

Diagnostik cihazinda karbon kanister hata hafizasi
meniisiinden mevcut arizalarini tekrar tespit ediniz.

Gegici ve kalici arizalari
belirleyiniz.

Kaydetmis oldugunuz karbon kanister arizalari ile son
hata hafizasinda okudugunuz arizalari karsilastiriniz.
Okudugunuz iki hata hafizasinda farkli okunan arizalar
gegici ariza olarak kaydediniz.

Ikinci hata hafizasindaki arizalar1 kalic1 ariza olarak
kaydediniz.
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Karbon kanister valfinin
diagnostik cihazi ile test
ediniz.

:
—~——s sl

HAZNE BOSALTMA VALFI

Direng +15 - 75 ohm
Besleme voltaji 12V
Akim =250 mA

Statik kontrol: Hazne bosaltma valfi asagidaki islem
basamaklari izlenerek kontrol edilebilir.

» Direng 6l¢lilmesi: Ateslemeyi kapatiniz. Hazne bosaltma
valfinin konnekt6riinii s6kiiniiz ve bobinin iki terminali
arasindaki direnci ol¢iiniiz.

» Kablolamayi kontrol ediniz. Ateglemeyi kapatiniz. Hazne
bosaltma valfini, konnektoriinii ve ECU soketini
sOkiiniiz. Hazne bosaltma valfini, konnektor terminali ile
ECU soketinde karsilik gelen terminali arasindaki direnci
Olgliniiz.

» Voltaj kontrolii: Ateslemeyi kapatiniz. Hazne bosaltma
valfinin konnektoriinii sokiiniiz. Motoru ¢alistiriniz ve
konnektoriin pozitif terminalindeki voltaji 6l¢iiniiz.
Besleme voltajinin olup olmadigini kontrol ediniz. Eger
besleme voltaj1 yoksa réleyi kontrol ediniz ve varsa
sigortay1 kontrol ediniz. Ayrica role ile hazne bosaltma
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valfi arasindaki kablo baglantisini kontrol ediniz.

Dinamik kontrol

» Hazne bosaltma valfinin sinyalini kontrol etmek i¢in bir
osiloskop kullaniniz. Osiloskobun bir 6l¢iim pinini hazne
bosaltma valfinin sinyal kablosuna ve digerini akiiniin
sasisine baglayiniz. Motoru calistiriniz ve hazne bosaltma
valfinin pulslar ile tetiklenip tetiklenmedigini kontrol
ediniz.

Mekanik tam

» Kanister karbon filtresi 40 000/50 000 km’de ya da 2
yilda bir degistirilmelidir.

» Gorsel inceleme: Konnektorler ve kablolamayi hasara
kars1 kontrol ediniz. Hazne bosaltma valfi ile emme
manifoldu arasindaki ve hazne bosaltma valfi ve karbon
filtresi arasindaki hortum baglantisini hasara kars1 kontrol
ediniz. Hazne bosaltma valfini mekanik kirilmaya kars1
kontrol ediniz. Eger gerekli ise onariniz.

» Mekanik kontrol: Konnektorii hazne bosaltma valfinden
¢ikariniz ve valfin iki konnektorii arasindaki baglantinin
kapandigini kontrol ediniz. Hazne bosaltma valfine 12 V
baglayiniz ve baglantinin a¢ildigini kontrol ediniz.

Test sonuglarini ve
parametreleri
yorumlayarak karbon
kanister valfi arizasini
tespit ediniz.

» Test sonuglarini ve parametreleri katalog degerleri ile
karsilastirarak degerlendiriniz.

Karbon kanister valfini
degistiriniz.

» Katalog verilerini saglayamayan ve mekanik olarak
onarimi yapilmamasi 6nerilen karbon kanister valfini
degistiriniz.

Diagnostik cihazi ile
Karbon kanister valfinin

caligmasini kontrol ediniz.

» Diagnostik cihazi ile degistirilmis olan karbon kanister
valfinin ¢aligmasini test ediniz.

Diagnostik cihazi
baglantilarini sokiiniiz.

» Diagnostik cihazi baglanti soketini ¢ikariniz.

Motorun ¢aligmasini
gozlemleyiniz.

Motoru galistiriniz.
Motorun galigmasini gozlemleyiniz.
Diagnostik cihaz ile gerekli kontrolleri tekrar yapiniz.

YV V
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in

Evet, kazanamadiginiz beceriler icin Hayir kutucuguna
degerlendiriniz.

Degerlendirme Olgiitleri Evet | Hayir

(X) isareti koyarak kendinizi

Miisteri sikayetlerini dinlediniz mi?

Diagnostik cihazim araca bagladiniz mi?

Hata hafizasini okudunuz mu?

Hata hafizasindaki okunan arizalar1 kayit altina aldiniz m1?

Karbon kanister valfinin baglantilarin1 kontrol ettiniz mi?

Hata hafizasini tekrar okudunuz mu?

Gegici ve kalici arizalan belirlediniz mi?

Karbon kanister valfinin diagnostik cihazi ile test ettiniz mi?

W N |||k wiNE

kanister valfi arizasini tespit ettiniz mi?

Test sonuglarini ve parametreleri yorumlayarak karbon

10. Karbon kanister valfini degistirdiniz mi?

kontrol ettiniz mi?

11. Diagnostik cihaz ile karbon kanister valfinin ¢alismasini

12. Diagnostik cihazi baglantilarini s6ktiiniiz mii?

13. Motorun ¢alismasini gézlemlediniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gozden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplarimiz

“BEvet” ise “Olgme ve Degerlendirme”ye geginiz.
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AOLCME VE DEGERLENDiRME _

Asagidaki sorular dikkatlice okuyarak dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Emme manifolduna yoneltilen yakit buharinin kontrolii hangi par¢a yardimu ile
yapilmaktadir?
a) Gaz kelebegi
b) Yakit pompasi
¢) Yakat filtresi
d) Karbon kanister valfi

2. Yakit deposu basincinin depoya zarar vermesini dnlemek i¢in belirlenen sinir basing
degeri genellikle kag bardir?
a) 0,1 bar b) 0,2 bar ¢) 0,3 bar d) 5 bar
I.Motorla depo arasindaki yakit sirkiilasyonu
I1.Geceleri hava sicakligin diismesi
1. Yakittaki sicaklik diismesi
IV.Siirlis esnasinda yakit deposundaki asir1 dalgalanmalar

3. Yukarida numaralamis faktorlerden hangileri yakitin hacminin azalmasinda etkili olur?
a) -1 b) I-11 c) HI-1v d) I-IvV

Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanlhs ise Y yaziniz.

4. () Yakat buharlar, bir siinger gibi karbon parcaciklari tarafindan emilerek depolanir.

5. () Yakitin, motorla yakit deposu arasinda siirekli bir sekilde sirkiilasyonu saglanarak
yakit sicakliginin dengede tutulmasi amaglanmugtir.

6. () Aktif karbon filtresi, degistirilmeye ihtiya¢ duyulmayan bir pargadir.

DEGERLENDIRME
Cevaplarimizi cevap anahtartyla karsilastirmmiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlaymiz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz
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OGRENME FAALIYETIi-6

( AMAC )

Rolanti motorunu (aktivatorii) kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek rélanti motorunun gorevi, yapisi ve
calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaslarinizla paylaginiz.

6.ROLANTI MOTORU (AKTiVATORU)

Resim 6.1: Rolanti motoru (aktivatorii)

6.1.Gorevleri

Rolanti motoru (aktivatorii), rolanti devrinde hava akis (baypas) kanalina kumanda
ederek kanaldan gecen hava miktarinin ayarlanmasi yoluyla rdlanti devrini kontrol islemini
gerceklestirir.

Rélanti motoru

Hava aksg kanali (bypass)

Gaz kelebegi

Sekil 6.1: Rolanti motorunun konumu ve ¢alismasi
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Bir mikro motor yardim ile ECU tarafindan kumanda edilen rélanti motoru,
bilinyesindeki milin hava akis kanal acikligin1 ayarlamasi yoluyla motor devrini diizenler.
Kanaldan gecen hava miktar arttik¢a ara¢c motor devrinde de yiikselme olur.

Rolanti devri, tagitin vites durumuna gore farklilik gosterebilir. Ornegin otomatik
transmisyonlu tasitlarda, vites gecislerini kolaylagtirmak igin diisiikk rolanti devri devreye
girer. Klimanin devreye girmesiyle yeterli sogutma igin motor devrinde artig goriiliir.

6.2.Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

> Rolanti motoru

/' - —

~—
N\

1

Sekil 6.2: Rolanti diizenleyicinin (aktivatoriin ) motor iizerindeki konumu

N
N\

Motor ¢alisma sicakhigina gelmeden veya motordan gii¢ ¢ekildiginde rélanti devrini
sabit tutmak icin ilave hava gereksinimine ihtiya¢ duyulur. R6lanti motoru (aktivatdrii), gaz
kelebegi kapali oldugunda bu gibi durumlarda silindirlere emilen hava miktarin
diizenleyerek motorun ¢alismasina yon verir.

Gaz kelebegi govdesi

Gaz kelebegi .
Q - Hava aks kanah

Gaz kelebegi givdesi

Sekil 6.3: Rolanti motorunun yerinin sematik goriiniimii
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Rolanti motoru (aktivatorii), kelebek valfi govdesi igine ilave bir hava akisini (gaz
pedalinin serbest kalmasi iizerine kelebekten gelen hava akisina paralel olarak) az veya ¢ok
acarak motor rolanti hizini, yiik durumu ne olursa olsun sabit tutan bir elektrik motorundan
olusur. Dagiticinin donmesi ile verilen agiklik elektronik kontrol {initesinin (ECU) 6zel bir
kismi tarafindan gonderilen elektriki palslar ile kontrol altinda tutulur. Bu elektrik
motorunun doniis yoniine bagli olarak dagitict milinin iki yone de donmesine sebep olur.
Kontak anahtar1 mars konumuna getirildiginde, motorun c¢alisma kosuluna uygun
hafizasindaki pozisyona getirir. Ornegin igne valfleri dogru ise ilave hava gereksinimi
oldugu anlamindadir.

> Kademeli tip rélanti motoru

_____ 4 N2 Soket bagtant kism

Sekil 6.4: Rolanti motorunun i¢ yapisi (kademeli motor tipi)

Kademeli motor, sekillerde goriildiigii gibi iki bobine sahip bir stator, kalict miknatis
ve disli mili (manyetik etki ile ileri geri hareketi saglanabilen valf mili) olan bir rotordan
meydana gelmistir. Kalici miknatisli rotor ve statora karsi ¢alisan birka¢ sarimdan meydana
gelir. Rotor, bir muhafaza igerisine yerlestirilmistir ve sarimlarla olusturulabilen esit sayida
kutupla miknatislanmistir. Rotor milinin ucundaki ayarlanabilir digli bir koni bulunmaktadir.

Kademeli motor

/ , r I

e
Valf kapah komm Valf agik komum

Sekil 6.5: Kademeli tip motorun rolanti dengeleme valfinin calismasi
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Mil dondiikge hava kanali igerisinde bulunan koni de birlikte dondiigii i¢in milin
doniis yoniine bagli olarak bu kanali agip kapatarak hava akis kanalindan gecen hava
hacmini kontrol etmektedir. Sabit kutuplar (rotor) ve degisken kutuplar (stator) arasindaki
iliski olayr sonucunda rotorun kademeli hareketi saglanmaktadir. Motordaki kademeli
hareket, miknatisin manyetik kutuplarinin ve sarimlarin (fazlarin) sayisia baglidir. Kontrol
iinitesi, donme hareketi elde etmek veya donme hareketinin yoniiniin degistirilmesi i¢in her
bir sarim grubunun kutuplarin1 degistirerek sarimlarin uyarilmasi amaciyla besleme
gerilimini kontrol eder.

J—J Rotor

Sekil 6.6: Kademeli tip motorun elektriki semasi

6.3. Kontrolleri

Birlesik yakit atesleme sistemlerinde genel olarak rolanti ayarindan séz etmek dogru
degildir. Sistem rolanti ayarint ECU’nun kontrolii altinda yol ve yiik sartlarina gore ¢ok
hassas olarak yapmaktadir. Rolanti motoru arizalandiginda yenisi ile degistirilmektedir.
Bunun disinda, rolanti motorunun direng kontrolii ve rélanti devrinin kontrolii yapilmaktadir.

> Rolanti diizenleyicinin (mikromotor) diren¢ kontrolii:

o IAC (Idle Air Control - Rélanti hava kontrol) valfi terminalleri arasindaki
direncin 6l¢limil yapilir.

. Sicaklik 23 °C {73°F} iken Ol¢iilen diren¢ 7,7-9,3 ohm () olmalidir.
Sekil 6.7°de rolanti diizenleyicisinin ohmmetre ile direng Olgiimii
goriilmektedir.
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Ohmmetre

Rélanti Motoru

Rélanti Motoru
IAC terminalleri

Sekil 6.7: Rolanti motoru diren¢ kontrolii

> Rolanti devrinin kontrolii:

o Primer devre tarafina bir takometre baglayiniz veya veri baglanti soketini
ariza tespit cihazina baglaymiz. Marsa basiniz ve motoru rolanti
pozisyonunda g¢aligtiriniz.

o Rolanti devrini okuyunuz. Rélanti 700- 800 dev/dk. arasinda olmalidir.
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e UYGULAMA FAALIYETI

Rolanti motorunu (aktivatorii) kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar1

Oneriler

» Miisteri sikayetlerini
dinleyiniz.

Arag stiriiciisiin tam olarak tasit hakkindaki
sikayetlerini dinleyerek not aliniz.

Sikayetler {izerine motora neler yapilabilecegini
siiriicliye kisaca anlatiniz.

» Diagnostik cihazini araca
baglayiniz.

Seri baglant1 yapabilmek icin OBD (On Board
Diagnosis-Arag Ustii Ariza Tespiti) veya iiniversal
diagnostik soketlerini kullaniniz.

Paralel baglanti yapilabilmesi i¢in arag¢ 6zel
adaptoriine ihtiyag vardir.

Tasitin ECU soketine uygun soket se¢imini
yapiniz.

» Hata hafizasini okuyunuz.

Diagnostik cihazinda rélanti motorunu (aktivatorii)
hata hafizas1 meniisiinden mevcut arizalarini tespit
ediniz.

» Hata hafizasindaki okunan
arizalari kayit altina aliniz.

Hata hafizas1 meniisiindeki mevcut rélanti
motorunu (aktivatorii) arizalarini diagnostik
cihazinda kaydediniz veya ¢iktisini aliniz.

> Hata hafizasini siliniz.

Diagnostik cihazinda hata hafizas1 meniisiinden
hata kodlarini siliniz.

» Rolanti motorunun

baglantilarini kontrol ediniz.

Rolanti motorunu (aktivatorii) baglanti soketlerini
ve sasi baglantisini kontrol ediniz.

» Hata hafizasim tekrar
okuyunuz.

Diagnostik cihazinda rélanti motorunu (aktivatorii)
hata hafizas1 meniisiinden mevcut arizalarini tekrar
tespit ediniz.

» Gegici ve kalict arizalar
belirleyiniz.

Kaydetmis oldugunuz rélanti motorunu
(aktivatoril) arizalari ile son hata hafizasinda
okudugunuz arizalar karsilastiriniz.
Okudugunuz iki hata hafizasinda farkli okunan
arizalar1 gegici ariza olarak kaydediniz.

Ikinci hata hafizasindaki arizalari kalic1 ariza
olarak kaydediniz.
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» Rolanti motorunu diagnostik
cihazi ile test ediniz.

» Rolanti diizenleyicinin (mikro
motor) ¢alisma kontroliini
yapinmz.

» Direng kontroli yapiniz.

LQ e IAC VALF| SOKETI /,
|

» Rolanti duzenleylclmn dlrent;
kontroliinii yapiniz.

Bir rolanti havasi kumanda (IAC) kontrolii

gergeklestiriniz.

2. hava valfi (BAC) valfini sokiiniiz.

Hava valfini sogutmak i¢in BAC valfinin motor

sogutma suyu kanalina soguk su doldurunuz.

BAC valfini motor sogutma suyu kanalina sicak su

kondugunda hava valfine ¢alismakta oldugunu teyit

ediniz.

> Belirtildigi gibi degilse BAC valfini degistiriniz.

» Bir rolanti havast kumanda (IAC) kontroli

gergeklestiriniz.

> Belirtildigi gibi degilse IAC valfi iizerinde daha

ayrintili kontroli yapimz.

» Akiiniin negatif kablosunu ayiriniz.

> |IAC valfi soketini ayiriniz.

» |AC valfi terminalleri arasindaki direnci bir
ommetre ile 6l¢iiniiz. Direng 7.7-9.3 Q [23°C
(73°F)] olmalidir.

» Belirtildigi gibi degilse BAC valfini degistiriniz.
Belirtildigi gibiyse ama IAC valfi arizali ise
asagidakileri kontrol ediniz.

» Acik devre: Gug devresi (IAC valfi soketi A
terminali ve ana rdle D terminali) GND (sasi)
devresi (IAC valfi soketi B terminali ve PCM
soketi 2W terminali)

» Kisa devre: IAC valfi soketi B terminali ve PCM
soketi 2W ile GND (sasi) arasi terminali

» Arizali yerleri tamir ediniz.

> IAC valfi soketini baglayiniz.

» Akiiniin negatif kablosunu takiniz.

» Rolanti ayarini yapiniz.

» Araca egzoz gaz analiz cihazini baglayiniz.
» Katalog degerleri ile cihaz 6lgiim degerlerini
karsilastiriniz.

» Arag ¢alisma sicakliginda olmalidir.
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» Eger degerler katalog degerleri ile birbirini
tutmuyorsa rélanti potansiyometresi saga sola
cevrilerek istenen degerler saglanmalidir. Degerler
degismiyorsa potansiyometre kablo baglantilarini
kontrol ediniz. Gerekiyorsa potansiyometreyi
degistiriniz.

Rélanti devrinin kontrolii:

» Primer devre tarafina bir takometre baglayiniz
veya veri baglanti soketini ariza tespit cihazina
baglayiniz.

» Marsa basmiz ve motoru rolanti pozisyonunda
calistiriniz.

» Rolanti devrini okuyunuz.

» Rolanti 700- 800 dev/dk. arasinda olmalidur.

( +/- 50 toleransla)

Kontrol yapmadan 6nce bujilerin, enjektorlerin,
rélanti devir aktivatorlerinin, kompresyonunun vb.
normal olup olmadigini kontrol ediniz.

Kontrol kosullari:

Motor sogutma suyu sicakligi 80 ile 95 dereceye
varana kadar motoru ¢aligtiriniz.

Lambalar, elektrikli sogutma, fan ve biitiin
aksesuarlar1 kapatiniz.

Sanzimani bos (nétr) duruma aliniz (otomatikte P
veya N durumunda).

Direksiyon simidi 6ne dogru diiz konuma getiriniz
(hidrolik direksiyonlu araglar).

Y

YV V V V

» Test sonuglarini ve
parametreleri yorumlayarak
rélanti motorunun
(aktivatorii) arizasini tespit
ediniz.

» Diagnostik cihazi test sonuglarini ve elde ettiginiz
bulgulari katalog degerleri ile karsilastiriniz.

» Rolanti motorunu degistiriniz.

» Katalog test ve bakim onarim yonergelerine uygun
olarak arizali rélanti motorunu degistiriniz.

» Diagnostik cihazi ile rolanti

» Diagnostik cihazi ile rolanti motorunun ¢alismasini
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motorunun ¢alismasini test ediniz.
kontrol ediniz.

» Diagnostik cihazi

baglantilarni sokiiniiz. » Diagnostik cihazi baglanti soketini gikariniz.

» Motoru galistiriniz ve gozlemleyiniz.
» Diagnostik cihazi ile gerekli kontrolleri tekrar
yapiniz.

» Motorun ¢alismasini
gozlemleyiniz.
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in
Evet, kazanamadiginiz beceriler i¢in Hayir kutucuguna (X) isareti koyarak kendinizi
degerlendiriniz.

Degerlendirme Olgiitleri Evet Hayir

Miisteri sikayetlerini dinlediniz mi?

Diagnostik cihazim araca bagladiniz mi?

Hata hafizasini okudunuz mu?

Hata hafizasinda okunan arizalari kayit altina aldiniz mi1?

Rolanti motorunun baglantilarini kontrol ettiniz mi?

Hata hafizasini tekrar okudunuz mu?

Gegici ve kalici arizalan belirlediniz mi?

Rolanti motorunu diagnostik cihazi ile test ettiniz mi?

W || N g ~]w M=

Rélanti devrinin kontroliinii yaptiniz mi1?

[EEN
o

. Test sonuglarini ve parametreleri yorumlayarak rolanti
motorunun arizasini tespit ettiniz mi?

11. Rolanti motorunu degistirdiniz mi?

12. Diagnostik cihazi ile rolanti motorunun ¢alismasini kontrol
ettiniz mi?

13. Diagnostik cihaz1 baglantilarini s6ktiiniiz mii?

14. Motorun ¢alismasini gézlemlediniz mi?

DEGERLENDIRME
Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gézden gegiriniz.

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz Ogrenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme”ye geciniz.
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AOLCME VE DEGERLENDiRME h

Asagidaki sorularn dikkatlice okuyarak dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Gazkelebegi kapali oldugunda silindirlere emilen hava miktarini asagidaki pargalardan
hangisi diizenler?
a) Atesleme bobini
b) Gaz kelebegi
¢) Karbon kanister valfi
d) Rolanti diizenleme motoru

2. ECU, asagidaki parcalarin hangisine kumanda eder?
a) Rolanti aktivatorii
b) Krank devir sensorii
¢) Hava debimetresi
d) Motor suyu sicaklik sensorii

3. Rdlanti diizenleyicinin galigma kontroliinde, IAC (rdlanti hava kontrol) valfi
terminalleri arasindaki diren¢ degerleri hangi degerlerdedir?
a) 9,3-15 b) 7,7-9,3 c) 0,1-0,3 d) 6-12

Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanhs ise Y yaziniz.

4. () Rolanti ayari, gaz kelebeginin agikligin1 (konumunu) degistirebilen bir mikro motor
yardimu ile yapilir.

5. () Rolanti devri, akiiniin tagittan sokiiliip takilmasi yoluyla ayarlanir.
6. () Motor rélanti hiz1 aktivatorii, kelebek valfi govdesi igine ilave bir hava akisini az
veya ¢ok acarak motor rélanti hizini sabit tutan bir elektrik motorundan olusur.
DEGERLENDIRME
Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastiriniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlaymiz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz.
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OGRENME FAALIYETIi-7

( AMAC )

Motor isletim ve ara¢ yonetim sistemlerinin diagnostik kontrollerini yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Diagnostik test cihazi ile motorlarin nasil kontrol edildigini ve bu kontrol
sirasinda motorun ¢alismasini degistirecek ayarlarin nasil yapildig: arastiriniz.

> Yaptiginmiz aragtirma sonucunu rapor haline getirerek smifta arkadaglariniz ile
paylasimiz.

7. DIAGNOSTIK

Diagnostik Ingilizce kokenli bir kelime olup teshis etmek, hatayr bulmak anlamina
gelmektedir. Giiniimiizde iiretilen tasitlarda kullanilan sistemler elektronik devre elemanlari
ve yazilimlar ile donatilarak sistemlerin ¢alismasi ve kontrolii daha da kolaylastirilmistir.
Farkli araglara ait bilgisayar yazilimlarimi i¢eren diagnostik cihazlari ile tagitlarda meydana
gelebilecek arizalar kolayca teshis edilip arizalar hizli bir sekilde giderilebilmektedir.

7.1. Diagnostik Cihazlarin Calisma Prensipleri

Diagnostik cihazlar bilgisayarla birlikte, iletisim kurulacak tasita 6zel hazirlanmisg
yazihm programiyla tasit mikroislemcisi ile iletisim kurarak hafizada kayith bilgileri,
bilgisayar ekraninda goriintiillememizi saglar. Sensor ve aktorlerden gelen ariza bilgileri, tasit
ECU’stindeki hafiza kismima kaydedilir. Hata bilgileri hafizada 2’li say1 sistemine (binary
say1 sistemi) gore kayda alinir. Tagit ECU’sunun soketine cihaz giris ucu takildiktan sonra
ilgili kisstm programdan secilerek hata arastirmasi yapildiginda hafizadaki bilgiler cihaz
yazilimi sayesinde bilgisayar ekraninda goriiliir. Ancak her tagit markasi igin iiretici firmalar
farkli yazilimlar gelistirdigi i¢in her tasitin hata kodlari, hata belirleme yontemleri ve hata
giderilmesi i¢in uygulanacak metotlar1 farklidir. Buna ragmen cihazlarin ve tagit
sistemlerinin ¢aligma prensipleri aynidir.

Diagnostik test cihazlari kullanma sekline gore li¢ ¢ceside ayrilir. Bunlar;
> Sabit diagnostik cihazlari,
> Tasinabilir diagnostik cihazlari,

»  Diziistii bilgisayar ile kullanilabilen diagnostik cihazlaridir. Sekil 7.1°de bu
cihazlar goriilmektedir.
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SABIT DIYAGNOSTIK CIHAZI iLE ARIZA TESHiSI YAGNOSTIK TESTI EKRAN GORUNTUSU

@Hllllllﬁ?

Sekil 7.1: Diagnostik test teknikleri

Bir diagnostik cihazi ile ariza teshis iglemleri, ariza okuma, ariza silme, hareketli
sensor testi, bolgesel ¢alistirma yontemleri ile test islemleri, yenisi ile degistirilen parcalarin
ECU’ya tanitilmas1 gibi gorevler yerine getirilebilir. Bu iglemleri yerine getirmek i¢in sabit
bir diagnostik cihazinin ¢ok sayida parametrik kisimlari bulunmaktadir. Sekil 7.2’de sabit
diagnostik cihazinin sematik goriintlisii, Sekil 7.3’te ise diagnostik cihaza ait kisimlar
goriilmektedir.

Olgiim kablosu

Test cihazi

Tasiyici Araba

Yazici

Sekil 7.2: Sabit diagnostik cihazi
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Trigger pensesi

Emniyet Test kalemli COM

Basing ve sicaklik igin olciim kablosu
hazirlanmig olgiim Sigorta

girigleri
—

Diagnos kablosu 3 m
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;' Tum olglim kablolan ve
baglantilari renkli olarak
) uretilmisgtir.
@  Renk uyumuna dikkat

Sekil 7.3: Diagnostik cihaz 6l¢iim kablolar:

7.2. Diagnostik Teknigi

Son yillarda gelisen bilgisayar teknolojileri ve elektronik sistemler sayesinde tasitlarin
temel elektrik ve elektronik sistemleri de tamamen degismistir. Bu gelismeler diinyada bazi
yeni meslek alanlarinin olusmasina, bazi meslek dallarinin da bu geligsmelere paralel olarak
degismesine sebep olmustur. Ornegin; Avrupa’da mekatronik (mekanik-elektronik),
diagnostik, yazilim, otomasyon gibi yeni meslekler ¢oktan hayata gegirilmistir. Bu
gelismeler neticesinde makineler, tasitlar ve giinlilk kullanimdaki ara¢ gerecler de bu
gelismelerden nasibini almigtir. Tagitlarda bu gelismelerin ¢cok olumlu katkilar1 olmustur. En
azindan diagnostik sayesinde araglarda ¢oziilemez ariza kalmamuis, yanlis teshisler tamamen
ortadan kaldirilmistir. Bu gelismelerden once yol testiyle dinleyerek gozle yapilan kontroller,
tamiri yapan kisiye bagli olarak farkli ve yanlis sonuglar verebilirken bugiin sensorlerle,
bilgisayarlarla, yazilim programlari ile yapilan teshislerde kesinlikle yanilma veya yanliglik
s0z konusu degildir. Ancak bu cihazlar1 kullanan kisilerin tecriibe sahibi olmamasi, hatay1
gdz ardi etmesi veya isini ciddiye almamasindan kaynaklanan kotlii sonuglar olmasina
ragmen hatay1 gizlemek miimkiin degildir. Yani bu gelismeler; hem kullaniciya hem
iireticiye hem tamirciye bliyiik kolayliklar saglamaktadir.
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7.3.Hata Aninda Durum Tespiti

Tasit tlizerindeki sistemlerde herhangi bir hata durumunda oncelikle arag gosterge
panelinde bulunan ikaz lambalarinin yanmasi ile birlikte siiriicliye hata uyarisi yapilir. Boyle
bir durumda bakim servisine haber verilerek gerekli islemler yapilmalidir. Bakim servisinde
ara¢ diagnostik cihazina baglanarak hata ikazi verilen sistemde arastirma yapilir. Bu esnada
herhangi bir yanlislik olmamasi i¢in araca ait tilke grubunun tiimii segilerek arag tiirii, tahrik
tiirli, marka, model serisi, tip, motor kodu gibi temel bilgiler eksiksiz olarak cihaz yazilim
programina girilmelidir.

ARAC BILGISI | ARIZA TESHiS | ARIZAARAMA | BAKIM
Ara¢ Tanim
Tanumlama | Son 30 ara¢ \
.. . .. Auris
Ulke TUMU Model Serisi 09/2006- V
Arag Tiirii | OTOMOBIL | §f Tip Auris16i |
Tahrik Tiirii | BENZIN | §f'/| Motor Kodu | 1ZRFE \74
Marka TovotA |

Sekil 7.2: Diagnostik cihaz 6rnek ekran goriintiisii

Temel bilgiler girildikten sonra ARA butonuna basilir. Eger girilen bilgiler dogru ise
aracimiz asagidaki meniide belirecektir.

Tip Dahili Litre kW Uretim Yi | Motor
Model Kodu
Auris 1.6i E15 1.6 91.0 09/2007- 1ZRFE

Sekil 7.3: Diagnostik cihaz 6rnek ara¢ tanitimi

7.4.Parametrelerin Yorumlanmasi

Diagnostik cihazlarda ara¢ marka ve modeline gore sistem ¢alisma parametreleri tasit
katalog degerlerine gore tanmimlanmustir. Cihaz bu parametreleri, gergcek degerler
boliimiinden ekrana yansitir ve tasit degerlerini olmasi gerekenlerle karsilagtirarak yanlig
degerleri bize bildirir.
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Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

Kontagi acimiz.

Sistem grubu se¢iniz. Sistem secimi
Global OBD I
ABS
Airbag
Yiiriir aksam/direksiyon
Pin secimi ‘ Ariza teshis disi kon. Hepsini goster Sistem aramasi

Sekil 7.4: Diagnostik cihazinda motor kontrolii kismina giris

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Motor kontrolii TCCS II CAN 1

Tanim
Ariza Hafizasi
Ariza hafizasi silme

Sekil 7.5: Diagnostik cihazinda motor kontrolii gercek degerlerine giris

Cihazin yazilim programi meniisiinden gercek degerleri isaretledigimizde cihaz
yazilhiminda kayith tasita ait degerler karsimiza ¢ikacaktir. Bunlarda dortlii segim yaparak
inceleyebiliriz. Sekil 7.6’da bir araca ait kontrol edilebilecek gercek degerlerin bir kismi yani
parametreleri verilmistir.
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ARAC BILGISI ARIZA TESHIS ARIZA ARAMA BAKIM

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Gergek degerler (Maksimum 4 deger seginiz).

Akii gerilimi

Emilen hava 1sist

Motor devri

UON bncesi atesleme agis1
Piiskiirtme siiresi

Yag sicakhik derecesi
Yag basinci

Yag seviyesi

[0 O

Geri ‘ Ref. Bilgisi Devam

Sekil 7.6: Diagnostik cihazi ile motor kontroliinde gercek deger secimi

ARAC BILGISI ARIZA TESHIS ARIZA ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

Secilen degerler

Motor devri 1725 d/d
Yag sicaklik derecesi 53°C
Yag basinci 2.6 bar
Yag seviyesi 95 %
Geri Ref. Bilgisi Devam

Sekil 7.7: Diagnostik cihazi ile motor kontroliinde gercek deger bilgileri

Yukarida sekillerde goriildiigli gibi ara¢ {izerindeki sistemlere ait parametrik
degerlerde ayni sekilde diagnostik cihaz meniisiinden goriintiilenebilir. Giiniimiizde, {ilkemiz
icin de cihazlar firetildiginden kullanim konusunda herhangi bir zorlanma séz konusu
olmayacaktir.
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7.5. Elektronik Olarak Kontrol Edilen Elemanlarin Diagnostik
Cihaziyla Bagimsiz Olarak Cahstirilmasi

Tasit lizerinde elektronik olarak kontrol edilen aktorler ve sensorler, kontrol amagh
olarak veya adaptasyon icin tasittan bagimsiz olarak diagnostik cihazi yardimiyla
calistirllabilir. Kontrol amaclh yapildiginda elemanin arizali olup olmadigini bu sayede
anlayabiliriz. Arag iizerinde arizasindan dolay1 yenisi ile degistirilen hareketli parcalarda
adaptasyon amagli olarak tek basina ¢alistirma suretiyle kontrol edilir. Adaptasyon sadece
bazi marka tasitlarda yapilan bir islemdir. Adaptasyon amacli calistirmada ECU
hafizasindaki bilgiler dogrultusunda sistem c¢alismas: tayin edilir. Ornegin, Sekil 7.8’de
goriilen gaz kelebegi konum sensorii bu sekilde tek basina galistirilmak suretiyle kontrol
edilir. Bu calisma esnasinda cihaz kelebegin agilma ve bekleme konumlarina gore arag
hafizasindan aldig1 degerler yardimiyla sensorii adapte edecek ve her konumda bekleyerek
ve sinyal vererek bizi uyaracaktir. Bu par¢a elektronik kontrollii araglarin yakit sisteminin en
mithim pargast olup yakit durumuna goére cok sik arizalanmaktadir. Ariza, kelebegin
hareketini saglayan step motordan kaynaklanmakta ve tamiri miimkiindiir. Tiim benzinli
motorlarda yer alan bu parga iilkemizde iiretilmedigi i¢in oldukga pahalidir.

Gaz Kelebegi
Konum Sensorti

Sekil 7.8: Gaz kelebegi konum sensorii
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ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS \ ARIZA ARAMA BAKIM

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

Gaz kelebegi konum sensorii
Fonksiyon tanimi
Muhtemel ariza kodu

P0120 Gaz kelebegi/pedal pozisyonu verici
P0122 Gaz kelebegi/pedal pozisyonu verici giris sinyali diisiik
P0123 Gaz kelebegi/pedal pozisyon verici giris sinyali yiiksek

Gerilim 6l¢timii:

Kontak agik itibar1 ile 3 (+) ve 7(-)
numarali terminallerden 6l¢im
ISTENILEN DEGER

11....14 V 10V

Gerilim beslemesi kontrolii

Kontak agik itibart ile 4(+) ve 7(-)
numarali terminallerden 6l¢iim
ISTENILEN DEGER

48...52V 49V

'L ‘.{:Ifr- 1N

W TR

Gaz kelebegi konum sensOru terminalleri
Geri Ref. Bilgisi | Devam

Sekil 7.9: Gaz kelebegi konum sensoriiniin cihazda goriiniimii

NOT: Olgiilen degerler istenilen deger aralifinda ise yesil, istenilen deger araligi
disinda ise kirmizi renkte cihaz ekraninda goriilecektir.

7.6. Bolgesel Calistirma Yontemleriyle Ariza Tespiti

Bolgesel calistirma metodu genellikle arizali eleman1 bulabilmek i¢in yapilmaktadir.
Ornegin aracin yakit sistemindeki herhangi bir elemanin arizali oldugunu anlayabilmek igin
yakit sistemi diger sistemlerden bagimsiz olarak calistirilir. Benzinli ve ¢ok noktadan
enjeksiyonlu bir motorda yakit sistemi, depodan yakiti ¢ekerek caligma sirasina gore
silindirlere puskiirtiir. Sistem cihaz araciligiyla bolgesel olarak calistirilmak suretiyle hangi
parcasinin arizalt oldugu cihaz tarafindan kolaylikla tespit edilecektir. Bu esnada cihaz
sistem elemanlarinin ¢alisma parametrelerini de olmasi gereken degerlerle kiyaslayarak
ekrana yansitacagi i¢in arizanin giderilmesi de hem daha kolay hem de daha ekonomik
olacaktir. Cihaz bu esnada 1. enjektor piiskiirtme yapmiyor seklinde uyarida bulunacaktir.
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7.7. Hareketli Sensor Testi

Hareketli sensorler de tek basina calistirllmak suretiyle ariza testleri yapilabilir. Bu
kontroller sayesinde sistemdeki arizanin sebebi, kontrolii ve sensoriin ¢aligma parametreleri
de kontrol edilmis olur.

7.8. Hata Kodu Okuma, Hata Giderme-Hata Silme Mantig1

» Hata kodu okuma: Arag, ruhsat bilgilerine uygun olarak diagnos cihazina
tanitildiktan sonra ariza arama meniisiine girilir. Ariza arama mentisiinde SIS/CAS
boliimii secilerek oto teshis-genel bakis alt mentisiinden ariza hafizasini okuyun
secilerek devam butonuna basilir.

ARAC BIiLGIiSI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA | BAKIM

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SIS/ICAS | Genel bilgiler |
Bolim se¢imi
Oto teshis-Genel bakis

» Degerlendirme imkanlari

» Diagnos test cihazi ile CAS ile

o CAS-tanimi

Oto teshis-tanimi
Diagnos test cihazini baglayiniz.
Ariza hafizasini okuyunuz.
Hata kodu tablosu
Hata hafizasini siliniz.
Geri | Ref. Bilgisi | Devam

Sekil 7.10: Diagnostik cihazinda ariza okuma meniisiine giris

Devam butonuna basildiktan sonra cihazda asagidaki ekran belirecektir. Ekrandan
ariza hafizas1 okuma on kosullarin1 okuyarak bu kosullari saglaymiz ve tekrar devam
butonuna basiniz.

ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Ariza hafizasim1 okuyunuz.
Ariza hafizasini okuyunuz.
On kosullar:
» Diagnos test cihazi ile aragtaki diagnos baglantis1 baglanmis.
» Kontak agiktir.
Baslatma =

Geri | Ref. Bilgisi Devam

Sekil 7.11: Diagnostik cihazi ile ariza okuma isleminin baslatilmasi

96



Baglatma wm==j butonuna tekrar bastiktan sonra ariza hafizas1 okunarak ekrandaki
ornekteki gibi ariza kodu ve acgiklamasi ile birlikte goriilecektir.
ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA BAKIM

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Ariza hafizasi
Hata sayis1 3

P0340 Kam mili konum sensorii
P0341 Kam mili konum sensoérii sinyal uyumsuz
P0342 Kam mili konum sensorii giris sinyali diisiik
Geri | Ref. Bilgisi | Devam

Sekil 7.12: Diagnostik cihazinda ariza hafizasi gosterimi

> Hata giderme: Sekil 7.12’deki hatalar1 tespit ettikten sonra ilgili sensorler
kontrol edilir, bu esnada da cihazdan yardim almak miimkiindiir. Ancak sensor
baglantilarinin  kontroliinii avometre ile de yapabiliriz. Bilgi ekraninda
goriildiigli gibi mevcut arizalar kodlar ile birlikte verilmistir. Bu kontrollerde
sensoriin arizali oldugu anlagilirsa degistirilir ve Sekil 7.13’te goriildiigii gibi
cihazdan ariza hafizasini silmesi istenir.

> Hata silme mantigi: Ariza arama meniisiinden tekrar “oto teshis-genel bakis”
meniisiine girilerek “hata hafizasini siliniz” butonu isaretlenerek devam tusuna
basilir ve hatalarin silinmesi beklenir. Sekil 7.13’te goriildiigii gibi gelinen bu
adimda ara¢ motor Unitesinde belirlenen 3 hata ariza hafizasi silme komutu ile
silinir. Sayet hata tekrar devam edecek olursa bu sefer sistemdeki ilgili sensor
ve aktorler kontrol edilerek arizasi giderilir. Ariza giderilmiyorsa yenisi ile
degistirilerek yukaridaki islemler tekrarlanir.
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ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SIS/CAS ‘ Genel bilgiler ’

Boliim se¢imi
Oto teshis-Genel bakis

» Degerlendirme imkanlari

» Diagnos test cihazi ile CAS ile

o CAS-tanimi1

Oto teshis-tanimi1
Diagnos test cihazin1 baglaymiz.
Ariza hafizasini okuyunuz.
Hata kodu tablosu
Hata hafizasini siliniz.

Geri | Ref. Bilgisi | | Devam

Sekil 7.13: Diagnostik cihazinda ariza hafizasinin silinmesi

7.9. Parcalarin ECU’ya Tamtilmasi ve Programlanmasi
7.9.1. Parcalarin ECU’ya Tanitilmasi

Tasit sistemlerinde olusan arizlarin bazilarimi giderebilmek igin parcalarin yenisi ile
degistirilmesi gerekmektedir. Bu durumda mikro islemcili, elektronik kontrollii araglarda
bazi elektronik pargalarin takildiktan sonra ara¢ ECU’siine tanitilmasi gerekmektedir.
Ozellikle yakit enjektorlerinin firma tarafindan belirlenen ve giinliik degisen bir dijital say1
sistemine gore kodlanmasi gerekmektedir. Ancak bu islemleri sadece yetkili servisler
yapabilmekte iken Avrupa Birligi’nde ¢ikarilan tekellesmeyi engelleme kanunu neticesinde
bu yazimlara bazi cihaz markalarini kullanan yetkili olmayan servislerde ulagabilmektedir.

Ornek olarak motora yeni enjektdr takilmasini ve enjektdrlerin tasit ECU’siine
kodlanmasi yani tanitilmasini gérecegiz. Yeni enjektorlerin yiiksek basing borular1 ve sinyal
kablolar1 uygun yerlere baglanarak ECU giris soketine diagnostik cihazi baglanir. Kontak
anahtar1 motorun yakit sistemini kumanda eden modiiliine giris yapilir. Enjektor kodlamasi
icin motor kumandasi modiiliinden “Enjektdr adaptasyonu” boliimii segilerek devam tusuna
basilir. Sekil 7.14’te enjektorlerin kodlamast (enjektor adaptasyonu) cihaz ekraninda
goriilmektedir.
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ARAC BILGIiSI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA | BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SIS/CAS | Genel bilgiler |
Boliim se¢imi
Oto teshis-Genel bakis

» Degerlendirme imkanlari

» Diagnos test cihazi ile CAS ile

o CAS-tanimi

Oto teshis-tanimi1
Diagnos test cihazin1 baglaymiz.
Ariza hafizasini okuyunuz.
Hata kodu tablosu
Hata hafizasini siliniz.
Gergek degerler
Kompresyon testi
Enjektor adaptasyonu
Geri | Ref. Bilgisi | | Devam

Sekil 7.14: Diagnostik cihazi ile enjektor adaptasyonu

Ekrana gelen bilgi mesajlar1 dogrultusunda meniide islem yapilir. Sekil 7.14’te
diagnostik ekraninda enjektor adaptasyon islemleri sirayla verilmigtir. Motora takilacak yeni
enjektorlerin kodlarr okunur; enjektor kodu sayi, harf veya renk seklinde olabilir.

ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZAARAMA |  BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

SISICAS | Genel bilgiler |

Enjektor adaptasyonu

Yeni ve uygun enjektor
Enjektor den 6rnegin
Kod (Say1, Harf, Renkler)i okuyunuz.

Geri | Ref. Bilgisi | Devam

Sekil 7.15: Diagnostik cihazi ile enjektor adaptasyon islemleri

Diagnostik cihazi meniisiinde devam edilerek enjektdr kodunu girilmesi i¢in silindir
secimi yapilir.
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ARAC BILGIiSi | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA | BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SIS/CAS | Genel bilgiler |
Enjektor adaptasyonu
Enjektor kodu -silindir 1. =~ ------------- 3
Enjektor adaptasyonu
Silindir 1 enjektorii
Silindir 2 enjektorii
Silindir 3 enjektorii
Silindir 4 enjektdrii
Geri | Ref. Bilgisi | | Devam

Sekil 7.16: Enjektor kodunun girilmesi icin silindir se¢imi

Enjektor kodu girildikten sonra her silindir i¢in Sekil 7.16’daki islemler yapilir. Biitiin
silindirlerin enjektor kodlamalar1 girildikten sonra, enjektor kodlarinin gosterildigi sekil 7.17
ekrani agilir. Bu ekranda motora kodlanmus biitiin enjektelerin kodu verilmektedir.

ARAC BILGIiSi | ARIZA TESHiS | ARIZA ARAMA | BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu

SIS/CAS | Genel bilgiler |
Enjektor adaptasyonu
Enjektor kodu-silindir 1
Enjektor kodu-silindir 2
Enjektor kodu-silindir 3
Enjektor kodu-silindir 4

wWwww

Sekil 7.17: Diagnostik cihazinda enjektor kodlarimin incelenmesi
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ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA BAKIM

Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SISICAS | Genel bilgiler |
Boliim se¢imi
Oto teshis-Genel bakis

» Degerlendirme imkanlar1

» Diagnos test cihazi ile CAS ile
CAS-tanimi
Oto teshis-tanimi
Diagnos test cihazini baglayiniz.
Ariza hafizasini okuyunuz.
Hata kodu tablosu
Hata hafizasini siliniz.
Gergek degerler

e Islev testleri
o Enjektdr miktar dengelemesi

Geri | Ref. bilgisi | | Devam
Sekil 7.18: Diagnostik cihazinda miktar karsilastirma meniisii

Biitiin enjektorlerin  kodlar1 girildikten sonra motor calistirilarak enjektorlerin
pliskiirttiigii yakit miktarlar1 kontrol edilmelidir. flk calistirmada enjektdrlerde ve sistemde
hava oldugu i¢in motor zor c¢aligabilir. Motor calistiktan sonra tekrar stop edilir ve tekrar
calistirtlir. Tkinci marsta normal olarak calismalidir. Diagnostik cihazindan enjektorlerin
pliskiirttiigii yakit miktarinin goriilmesi icin “Islev testleri” meniisiinden “Enjektdr miktar
dengelemesi” konumu segilir. Sekil 7.19°da diagnostik cihazi ile enjektorlerin bir ¢evrimde
pliskiirttiigii yakit miktariin kontrolii goriillmektedir.

ARAC BILGiSi | ARIZATESHiS | ARIZAARAMA | BAKIM
Motor kumandasi/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
SIS/ICAS | Genel bilgiler |
Enjektor miktar dengelemesi

1.Silindir i¢in ayar miktar1 55 mm?/strok
2.Silindir icin ayar miktar: 55 mm?/strok
3.Silindir icin ayar miktari 55 mm?/strok
4.Silindir icin ayar miktari 55 mm?®/strok

Sekil 7.19: Diagnostik cihazi ile enjektor piiskiirtme oranlarinin incelenmesi

Enjektor Ol¢lim sonuglarmin hepsinin ayni olmasi gerekmektedir. Ayar islemleri
tamamlandiktan sonra motor kapatilarak diagnostik cihazinin prizi aragtan sokiiliir. Motoru
tekrar calistirarak enjektorlerin ¢aligmasi ve yakit sisteminde sizdirmazlik olup olmadigi
kontrol edilir, kontroller yapildiktan sonra arag¢ miisteriye teslim edilir. Enjektor kodlama
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islemi sadece bazi marka araglarda gerekmektedir. Bazi araglarda ise enjektorler
degistirildikten sonra gerekli bilgiler ECU hafizasindan otomatik olarak sisteme adapte
edilmektedir.

7.9.2. ECU’ya Yeniden Programlama

Tasit diagnostik cihazina baglandiginda; ilk olarak diagnostik cihazindan “Arag
bilgisi” meniisiine girilerek “Donanim sistemleri” alt meniisiinden motorun elektronik
kontrol tinitesinin tiretici adi bulunur. Eger iiretici firmanin ECU ad1 bilinmiyorsa diagnostik
cihazi yardimi ile kontrol iinitesi markasini bulmasini saglanir. Sekil 7.20°de diagnostik
cihazindan, ara¢ ECU’siiniin modelinin se¢ilisi goriilmektedir.

ARAC BILGISI | ARIZA TESHIS | ARIZA ARAMA | BAKIM
Motor kumandas1/TCCS (CAN) 1/SIS-Hata arama kilavuzu
Aracg Donanim Ariza teshis

ayrintilar1 | sistemleri disi kon.

SISTEM TANIM [ SURUM URETICI SD SIS
MOTOR X X
Motor kumandasi EECS5 Duratec-HE SFI | ........ X X
KAROSERI X X
Hava yastigi AB S7.0 |....... X X
Aydinlatma Litronic 40S |......... X X

Sekil 7.20: Diagnostik cihazda ara¢ ECU modelinin se¢ilmesi

Bu secim yapildiktan sonra ECU’nun arizali oldugu cihaz tarafindan onaylanarak
dogrulanir. Bu islemden sonra ECU sdkiilerek elektrik kontrolii yapilir. Giiniimiiz
kosullarinda Ankara ve Istanbul gibi biiyiik illerimizde elektronik kontrol iinitesinin tamiri
yapilmaktadir ancak bazi firmalar bu tamirleri engellemek i¢in parcay: agilmayacak sekilde
pres yapmakta veya optik kodlama ile cihazin i¢i agildigi zaman 1gikla birlikte tiim bilgiler
silinebilmektedir.

ECU’nun programlama CD’si yetkili servis tarafindan bilgisayara yerlestirilerek
isleme baglanir. Bu islem igin gerekli program CD’si veya gerekli sifreler yeni satin alinan
bir ECU ile firma tarafindan servise verilecektir. Her ara¢ markasmin kendine ait programi
oldugundan bu programlama islemleri sadece yetkili servisler tarafindan yapilmaktadir.
Hatta bazen ECU fabrikadan programlanmis olarak gelmektedir. Programlama islemi arag
iizerinde veya bilgisayar yardimiyla direkt elektronik kontrol iinitesine yapilabilir.

7.9.3. Giincellenmis Programlarin Yiiklenmesi

Arag i¢in gerekli yeni iiretilen bilgiler de ayni1 sekilde diagnostik cihazinin bulundugu
bilgisayar ile yiiklenebilir. Fakat bu islem i¢inde bilgi giris kodlarinin bilinmesi
gerekeceginden islem yine ilgili markanin yetkili servisi tarafindan yapilmalidir. Diagnostik
cihazinda yapilacak giincellemeler ise internet lizerinden firma tarafindan saglanan sifrelerle
miimkiin olmaktadir. Yapilan tiim giincellemeler firmalar tarafindan ayr1 bir ticret karsilig
yapilmaktadir. Cihazlarda yeni ¢ikan tasitlara miidahale edebilmek igin giincellemelerin
yapilmasi gereklidir. Genellikle yilda 2 veya 3 giincelleme yapilmakta olup bazi cihazlarda
giincelleme yapilmadig takdirde cihaz islem yapmamaktadir.

102



AUYGUL AMA FAAL iYE Ti #

Motor isletim ve ara¢ yonetim sistemlerinin diagnostik kontrollerini yapiniz.

Islem Basamaklari Oneriler
> Aktif testleri » Aracin marka ve modelini ara¢ ruhsatindan yararlanarak
uygulayiniz. diagnostik cihazin arag bilgileri kismina giriniz. Tagitin
diagnostik islemlerini hizli yapmak i¢in ruhsat bilgilerini
kayit ediniz.

» Aracin ECU giris soketinin yerini diagnostik cihazinin
arag¢ baglanti ucu meniisiine girerek 6greniniz.

» Yine ayn1 meniiden baglanti kablosu soketinin seklini
ogreniniz.

» Tasitin ECU soketine uygun soket se¢imini yapiniz.
» Diagnostik cihazi aracin ECU soketine takarak test
islemlerini yapiniz.

Olgiim kablosu

Test cihazi

Tastyici Araba

Yazici

» Hata aramasi islemini yapiiz.

» Aracin ger¢ek degerlerini cihazdan sogutma sistemi,
yaglama sistemi ve motor ¢aligma parametreleri olarak
kontrol ediniz.

» Avometre ile 6l¢limler yaparak bu degerleri, cihazda
verilen degerler ile karsilastiriniz.
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Akim olgiimi
U-Gerilim
Olgiim fonksiyonu gostergesi R-Diren¢
} D-iletkenlik / Diod

Mentechnik Spannung U/R/D |
Multimeter Durum ekrani fonksiyonu,slgiim
ﬂ_ baglantisi lizerindeki tuslarlada
1 1 43 V Galistirilabilir.
.
sinimum. Olgiim sirasindaki minimum
maksimum deger gostergesidir.
s In&m ‘ Dicasreutung | | stam 504 Hm:;: @.}.ﬁ Hm I
\ Olgiim fonksiyonunu ayarlamak
icin kullanilan ayar tuslari.
K Sprung ‘ Drucken | ‘ Hite, ‘

Manuel 6lgiim alani ayar tuslari

Olgiim tipi segim tuglari
- Dogru Voltaj
- Alternatif Voltaj

>

Cihaz meniisiinden aktorler boliimiinii segerek arag
izerindeki herhangi bir aktoriin ¢alisma kontroliinii
yapiniz.

Aktorin adaptasyonunu ve ¢aligmasini kontrol ediniz.
Daha sonra sistemden bir sensor segerek sensoriin
calisma degerlerini kontrol ediniz.

Sensorii kontrol ederken soket kontroliinde avometre
kullaniniz.

» Test sonuglarini ve
parametreleri
yorumlayarak arizali
pargalari tespit ediniz.

VVVVY V VY

Arag ari1za teshisinde, 6rnegin diizensiz rolanti arizasi
goriildiigiinde arizanm hangi sistemlerden meydana
gelebilecegini arastiriniz.

Elektronik kontrol iinitesini temel ayarlar1 ve kodlamalar1
kontrol ediniz.

Hava giris sistemi-vakum sistemi-sizdirma, piiskiirtme
sistemini kontrol ediniz.

Yakat filtresini ve yakit durumunu kontrol ediniz.
Enjektorleri kontrol ediniz.

Motor sogutma sicaklik sensoriinii kontrol ediniz.
Oksijen sensoriinii kontrol ediniz.

Manifold mutlak basing sensoriinii (MAP) kontrol ediniz.
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Giris hava sicaklik sensoriinii kontrol ediniz.

Motor kompresyon basincini kontrol ediniz.

Motor yonetim sistemi-tesisat baglantilarini kontrol
ediniz.

Bu kontroller sonucunda arizali pargay1 tespit ediniz.

>

Arizali pargalari
degistiriniz.

YV V|V VVYV

Yapilan kontroller sonucunda 6rnegin manifold mutlak
basing sensoriiniin arizali oldugu tespit edildi.

Bu durumda arizali MAP (mutlak manifold basing)
sensOriinil yenisi ile degistiriniz.

Bu durumda arizali MAP (manifold mutlak basing)
sensoOriinil yenisi ile degistiriniz.

Degistirme islemini yaptiktan ve diagnostik cihazdan
hatay: sildikten sonra diagnostik cihaz ile tekrar hata
aramasi yaptiriniz. Bu durumda ECU hafizasindan
hatanin silindigini gorebilirsiniz.

Gerekli kontrolleri yaparak iglemi tamamlayiniz.
Test islemleri bittikten sonra ariza kaydi bilgilerini
miigteriye gostermek {izere cihazdan rapor aliniz.

Diagnostik cihazi ile
arag tizerindeki
sistemlerin galigmasini
kontrol ediniz.

Diagnostik cihaz ile arag iizerindeki sistemlerin
calismasini kontrol ediniz.

Diagnostik cihazi
baglantilarini sokiiniiz.

Diagnostik cihazin tasit ile olan baglantilarini sokiiniiz.

Motorun ¢aligmasini
gozleyiniz.

Motorun ¢aligmasini gézlemleyiniz.

Yol testi yapiniz.

Yol testine baglamadan 6nce sikayetleri tekrardan
okuyarak anlamaya caliginiz.

Yol testi esnasinda miimkiinse ara¢ sahibini de yaniniza
alarak arizanin tam olarak nereden kaynaklandigin
Ogreniniz.

Yol testi sirasinda arizanin kaynaklandigi kismin
diagnostigi ile yapilabiliyorsa mobil diagnostik cihazin

105




ve servisten bir arkadasinizi da yaniniza alarak testi
gergeklestiriniz.

Test sonuglarinda tam emin degilseniz testi bir kez daha
uygulaymiz.

Test aninda araci dikkatli ve kurallara uygun kullanmaya
0zen gosteriniz.

Elde edilen test sonuglarini dikkatli bir sekilde diger
arkadaglarinizla birlikte inceleyerek yapilmasi
gerekenlere karar veriniz.

Test sonuglarini diagnostik cihazi izerinde de gdzden
gecirerek kontrol ediniz.

Degistirmeyi diisiindiigiiniiz par¢anin elektriksel ve
fiziksel kontrollerini yaparak arizali olduguna kesin emin
olunuz.

Tamir bakim islemleri gergeklestikten sonra tekrar yol
testine ¢ikarak arizanin giderilmis olduguna emin olunuz.
Yol testinde aracin fren donanimlar1 gibi hayati 6nem
tastyan kisimlarimi dikkatlice test ederek yapilmasi
gerekli tamiratt mutlaka yapimiz.

Son kontrollerden sonra aract miisterinize teslim ediniz.
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KONTROL LiSTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandiginiz beceriler i¢in
Evet, kazanamadiginiz beceriler i¢in Haywr kutucuguna (X) isareti koyarak kendinizi
degerlendiriniz.

Degerlendirme Olgiitleri Evet | Hayir

Aktif testleri uyguladiniz m1?

2. Test sonuglarini ve parametreleri yorumlayarak arizali
parcalari tespit ettiniz mi?

Arizal pargalar degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile arag lizerindeki sistemlerin ¢aligmasini
kontrol ettiniz mi?

5. Diagnos cihazi baglantilarini soktiintiz mii?

6. Motorun ¢alismasini gézlemlediniz mi?

7. Yol testi yaptiniz mi?

DEGERLENDIRME
Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarimizi bir daha gézden gegiriniz.

Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz O6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme”’ye geginiz.
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e OLCME VE DEGERLENDIRME e

Asagidaki ciimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanls ise Y yaziniz.

1. () Diagnostik ariza tespiti anlamina gelmektedir.

2. () Diagnostik cihazlar1 araca otomatik baglanmaktadir.

3. () Tast sistemleri bolgesel olarak galistirilamaz.

4. () Sistemde olusan arizalar gostergeler araciligiyla siirliciiye bildirilir.
5. () Parametre, ger¢ek deger anlamina gelmektedir.

6. () Parametreler cihaz ile degistirilebilir.

7. () Sensorlerin ¢alismasi tek basina kontrol edilebilir.

8. () Aktorler aragtan bagimsiz olarak cihazla ¢alistirilabilir.

9. () Hata kodlarin1 bilmeyen bir kisi diagnostik cihazinda islem yapamaz.

10.( ) Hata kodlar1 tagit ECU hafizasina islenmez.

DEGERLENDIRME
Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastiriniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarmizin timii dogru “Modiil Degerlendirme”ye geginiz.
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MODUL DEGERLENDIRME

Asagidaki sorular dikkatlice okuyarak dogru secenegi isaretleyiniz.

Asagidakilerden hangisi elektronik kontrol {initesine bilgi gonderen elemanlardan biri
degildir?

A) Vuruntu sensorii

B) Emme manifoldu basing sensorii

C) Karbon kanister

D) Motor devir bilgisi

Eglence ve bilgilendirme ile ilgili islemleri yerine getiren haberlesme hatti
asagidakilerden hangisidir?

A) LIN BUS

B) MOST BUS

C) CAN BUS

D) BODY-CAN

Asagidakilerden hangisi CAN-BUS veri iletim yolunun avantajlarindan biri degildir?
A) Kablolarin terminal sayis1 artmistir.
B) Kablo demetlerinde daha az kablo kullanilmustir.
C) Ariza teshisinde kolaylik saglanmusgtir.
D) Kablo hatlarinda agirlik oldukga azaltilmistir.

Asagidakilerden hangisi bir elektromanyetik enjektor ¢esidi degildir?
A) Selenoid valfli pompa enjektor
B) Piezo-elektrik enjektor
C) Piezo-hidrolik enjektor
D) Termal kontrollii enjektor

Bir kuartz kristaline basing uygulandiginda, kristalin yiizeyinden elektrik akiminin
olustugu goriilmektedir. Bu olay asagidakilerden hangisi ile ifade edilmektedir?

A) Yiksek basing etkisi

B) Piezoelektrik etkisi

C) Hidrolik basing etkisi

D) Statik elektrik etkisi

Yanda goriilen elektronik atesleme sistemi asagidakilerden
hangisidir?

A) Bataryal1 klasik 12 V’luk atesleme sistemi

B) Platin kumandali elektronik atesleme sistemi

C) Kardes silindir atesleme sistemi

D) Her silindir igin bagimsiz atesleme sistemi
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7. Gaz kelebegi konum sensdriiniin toplam direng testinde dlgiilen deger asagidakilerden
hangisi olmalidir?

A) 2 -3 ohm
B) 4 -6 ohm
C) 8-10 ohm
D) 10 — 15 ohm

8. Karbon kanister elektrovanasinin gorevi asagidakilerden hangisidir?
A) Karterde toplanan yag asitlerinin atmosfere kagmasini 6nlemek
B) Fazla miktardaki yakitin depoya geri gitmesini saglamak
C) Yakit deposundaki yakit buharinin atmosfere kagmasini 6nlemek
D) Yakitin miktarin1 ve basincini 6l¢gmek

Yanda bulunan yakit sistemi elemani asagidakilerden

hangisidir?
A) Aktif karbon filtresi
B) Rolanti motoru
C) Gaz kelebegi konum sensorii
D) Krank mili devir sensorii

10. Asagidaki islemlerden hangisi diagnostik test cihazi ile yapilir?
A) Hata kodu okuma - silme
B) Hareketli sensor testi
C) Yeni takilan parcalarin ECU’ya tanitilmasi
D) Hepsi

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtartyla karsilastirmmiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayimiz.
Cevaplarinizin tiimii dogru ise bir sonraki modiile gegmek i¢in 6gretmeninize basvurunuz.
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CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME FAALIYETI-1’IN CEVAP ANAHTARI

Dogru
Yanhs
Yanhs
Dogru
Dogru
Dogru
Yanhs
Yanhs
Dogru
Yanhs

O O NOOOTAWIN|F-

[EEN
o

OGRENME FAALIYETIi-2’NiN CEVAP ANAHTARI

C

A

B
Dogru
Dogru
Yanhs

OO WIN|F

OGRENME FAALIYETI-3’UN CEVAP ANAHTARI

B

C

A
Dogru
Yanhs
Yanhs

OO WIN|F-

OGRENME FAALIYETIi-4’UN CEVAP ANAHTARI

C

B

A
Yanlhs
Dogru
Dogru

OO WIN|F
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OGRENME FAALIYETI-5’iIN CEVAP ANAHTARI

Dogru
Dogru
Yanhs
Dogru
Dogru
Yanhs

o0~ |O|0D>

OGRENME FAALIYETIi-6’NIN CEVAP ANAHTARI

D

A

B
Yanhs
Yanhs
Dogru

OO WN|EF
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OGRENME FAALIYETI-7’NiN CEVAP ANAHTARI

1 Dogru 6 Yanls
2 Yanhs 7 Dogru
3 Yanlhs 8 Dogru
4 Dogru 9 Yanhs
5 Dogru 10 Yanhs

MODUL DEGERLENDIRME’NIN CEVAP ANAHTARI

1 C 6 C
2 B 7 B
3 A 8 C
4 D 9 B
5 B 10 D
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KAYNAKCA

> Cesitli firma egitim dokiimanlari
> Cesitli firma arag kataloglari
> Cesitli firmalarin internet siteleri
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