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ACIKLAMALAR

ALAN Motorlu Araglar Teknolojisi

DAL/MESLEK Otomotiv Elektromekanikerligi

MODULUN ADI Motor isletim Sistemleri
Araclarda kullanilan motor igletim ve arag yonetim

MODULUN TANIMI sistemlerinin bakim onariminin yapilmasini saglayan
egitim aracidir.

SURE 40/24

ON KOSUL Bu modiiliin 6n kosulu yoktur.

Motor igletim ve ara¢ yonetim sistemlerinin bakim ve

YETERLIK
onarimini yapmak

Genel Amac
Araglarda kullanilan motor igletim ve arag yonetim
sistemlerinin bakim onarimini yapabileceksiniz.
Amaclar
1. Hava debimetresini kontrol edebilecek ve
degistirebileceksiniz.
2. Emme havasi sicaklik sensdriinii kontrol edebilecek
ve degistirebileceksiniz.
3. Mutlak basing sensoriinii kontrol edebilecek ve
degistirebileceksiniz.
4. Gaz pedal konum sensoriinii kontrol edebilecek ve
degistirebileceksiniz.
5. Gaz kelebegi konum sensdriinii kontrol edebilecek
ve degistirebileceksiniz.
6. Oksijen (Lamda) sensoriinii kontrol edebilecek ve
degistirebileceksiniz.
MODULUN AMACI 7. Motor sogutma suyu sicaklik sensoriinii kontrol
edebilecek ve degistirebileceksiniz.
8. Yakit sicaklik sensoriinii kontrol edebilecek ve
degistirebileceksiniz.
9. Egzoz geri basing bildirim sensoriinii kontrol
edebilecek ve degistirebileceksiniz.
10. Kick-down sensoriinii  kontrol edebilecek ve
degistirebileceksiniz.
11. Turbo sarj ve basing sensoriinii kontrol edebilecek
ve degistirebileceksiniz.
12. Darbe sensoriinii  kontrol  edebilecek  ve
degistirebileceksiniz.
13. Motor yagi sicaklik sensoriinii kontrol edebilecek
ve degistirebileceksiniz.
14. Yag basing ve seviye sensoriinii kontrol edebilecek
ve degistirebileceksiniz.
15. Krank mili konum sensdriinii kontrol edebilecek ve

\Y




degistirebileceksiniz.

16. Kam mili konum sensoriinii kontrol edebilecek ve
degistirebileceksiniz.

17. Vuruntu sensoriinii  kontrol edebilecek ve
degistirebileceksiniz.

EGITIiM OGRETIM
ORTAMLARI VE
DONANIMLARI

Donamim: Diagnostik cihazi, baglanti elemanlari, el
aletleri, 6zel aparatlar, avometre

(")L(;ME VE
DEGERLENDIRME

Modiil i¢inde yer alan her 6grenme faaliyetinden sonra
verilen 6lgme araclari ile kendinizi degerlendireceksiniz.
Ogretmen modiil sonunda 6lgme aract (goktan segmeli
test, dogru-yanlis testi, bosluk doldurma, eslestirme vb.)
kullanarak modiil uygulamalar1 ile kazandiginiz bilgi ve
becerileri dlgerek sizi degerlendirecektir.
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GIRIS

Sevgili Ogrenci,

Tasitlar, is makineleri veya diger uygulama alanlari cok genis ve yaygin olan,
elektronik yonetim sistemleri ile giic kaynagi karakteristiklerinin kontrolii, bu tiir kumanda
edilen giic kaynaklarinda ariza tespit ve teshis islemlerinin gergeklestirildigi diagnostik
sistemlerin ¢aligma prensipleri bu ¢alismanin kapsaminda incelenmistir.

Sanayi tamirciliginin yerini, giinimiizde biiylik bir hizla yetkili servisler almaktadir.
Arniza teshisi konusunda usta tecriibesi, yerini bilgisayar destekli modern cihazlara
(diagnostik cihazlara) birakmaktadir. Bu modiilii basar1 ile tamamlayan siz sevgili
Ogrenciler, bu modiilde edindiginiz bilgi ve becerilerle diagnostik test cihazlarini
kullanabilecek yeterlige ulasacaksiniz. Dolayisiyla sanayinin ihtiya¢ duydugu teknik
elemanlar sizler olacaksiniz.






OGRENME FAALIYETIi-1

( AMAC )

Hava debimetresini kontrol edebilecek ve degistirebileceksiniz.

(AMSTIRMA )

> Yakin c¢evrenizde bulunan bir servise giderek hava debimetresinin gorevi,
yapisal 6zellikleri ve ¢alismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaslarimzla

paylasimiz.

1. MOTORUN ISLETIM SISTEMI

1.1.Yapis1
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Sekil 1.1: Motor isletim sisteminin yapisi



Her iiretici firmanin kendine 6zgii gelistirdigi farkli sistemler ve ilave fonksiyonlar
olmakla birlikte blok semasi Sekil 1.1°deki semada goriilecegi gibi motor isletim
sistemlerinde agagida belirtilen elemanlar bulunmaktadir:

> Sensorler
> Elektronik kontrol iinitesi (ECU)
»  Yakat sistemi

1.2.Motorun Elektronik Kontrol Unitesine Giren Bilgiler

Bu boliimde elektronik kontrol {initesi (ECU) nin miikemmel atesleme zamani ve
puiskiirtme miktarim ayarlayabilmesi i¢in ne tiir bilgilere ihtiyag duydugunu 6grenecegiz.
Sistemde kullanilan elektronik kontrol iinitesi bir mikro-bilgisayardir ve bilgisayarin temel
eleman1 da bir mikroiglemcidir. Mikro-bilgisayarin program hafizasina motorun degisik
calisma kosullarindaki ¢alismasini  belirleyen biitlin  veriler 6nceden kaydedilmis
bulunmaktadir.

Elektronik kontrol ftnitesinin piskiirtiilecek yakit miktariin hesaplanmasinda,
kullanilacak hava miktarina ve motor devir bilgilerine ihtiyaci vardir. Bilgisayar, hava
Olciictisti sinyali, devir sinyali ve diger algilayicilardan gelen sinyalleri birlestirip motorun
calisma kosullarina gore piiskiirtilmesi gereken yakit miktarim1 hesaplar. Bu
degerlendirmeye gore enjektorleri calistiran elektrik palslarinin uzunlugunu ayarlayarak
enjektorlere gonderir. Palslar uzadik¢a enjektorlerin agik kalma siireleri de uzayacagindan
piiskiirtiilen yakit miktar1 artar. Olgme ve algilama iinitelerinden gelen bilgiler bilgisayar
tarafindan degerlendirilir ve piiskiirtillecek yakit miktarinin belirlenmesinde yararlanilir.
Bilgisayar ve algilayicilar, kontrol sistemini olusturur. Emilen havanin miktart motorun yiik
durumunun gostergesidir. Piiskiirtiilen yakit miktarinin belirlenmesinde emilen havanin
miktar1 temel degisken olarak kullanilir. Piiskiirtiilen yakit miktarinin belirlenmesinde motor
devri diger temel degiskendir. Bu iki degiskene gore belirlenen yakit miktarina “temel yakit
miktar’” denir. Motorun emdigi biitiin hava, hava ol¢iiclisiinden geger. Hava miktarinin
Olciilmesi, motorun 6mrii boyunca motorda meydana gelen asinma, yanma odasinda karbon
birikmesi, supap ayarlarindaki degisiklikler gibi biitiin degismeleri hesaba katar. Emilen
hava, once hava Olgliciisinden ge¢cmek zorunda oldugundan kapis aninda emilen hava
silindirlere ulasamadan hava Olgiiciisiiniin elektrik sinyali bilgisayara ulagir. Boylece
bilgisayar piiskiirtillen yakiti artirarak kapis icin gerekli olan zengin karisimimn motora
gitmesini saglar.

Elektronik kontrol iinitesi, birlesik sistemlerde (yakit ve atesleme sistemi) adindan da
anlagilabilecegi gibi yalnizca silindirlere piiskiirtillecek yakit miktarini ayarlamakla kalmaz,
ayni zamanda ECU kendisine gelen bilgiler dogrultusunda motora en uygun olan avans
miktarin1 da belirler. Bunu yaparken ECU’nun motor devri, pistonlarim konumu, motor
sogutma suyu sicaklifi, emme manifoldundan giren havanin sicakligi, gaz kelebeginin
ac¢ilma miktari, emme manifoldundaki vakum miktar1 gibi birtakim bilgilere ihtiyaci vardir.



> Araclarda marka ve modellere gore ECU, degisik bilgilere ihtiya¢ duyar. Simdi
bunlari sirastyla gérelim:

Emme manifoldundan gegen hava miktar
Motor devir sayist

Sogutma suyu sicakligi

Egzoz gazindaki oksijen miktari

Pistonun konumu

Motor sogutma suyu sicaklig

Emme manifoldundan gegen havanin sicakligi
Rolanti devri

Gaz kelebegi acikligi

Motor vuruntu sinyali

Arag hiz1

Havanin mutlak basinci

Ilk hareketin algilanmasi

Batarya voltaji

Vites konumu

1.3. Elektronik Kontrol Unitesine (ECU) Bilgi Veren Elemanlar

Onceki boliimde ECU’nun miikemmel atesleme zamami ve piiskiirtme miktarini
ayarlayabilmesi i¢in ne tiir bilgilere ihtiyag duydugunu 6grenmistik. Bu bilgileri iireten ve
ECU’nun kullanimina sunan elemanlar yani sensorler bu boliimde incelenecektir.

Hiz algilayicisi volan dislilerinden sinyal alir. Enjektorlerin c¢alismasini saglayan
tetikleme sinyali, volandaki referans isareti algilayicisina gore diizenlenir. ECU,
piiskiirtiilmesi gereken temel yakit miktarini emilen hava miktarina ve motor devrine gore
hesaplar. Her kursta emilen hava miktar1 hesaplandiktan sonra piiskiirtillecek yakit miktart
ve atesleme noktasi i¢in temel sinyal olarak kullanilir. Motorun tam istenen sekilde
calisabilmesi i¢in bu temel sinyal, motorun sicakligina, emilen havanin sicakligina, gaz
kelebeginin agikligina vb. bilgilere gore diizeltilir.

Hafizaya kaydedilmis bulunan bir c¢aligma programi, algilayicilarin gonderdigi
sinyallerin mikroiglemciye akigin1 kontrol eder. Mikroislemci, hafizaya kaydedilmis olan
degerlerle algilayicilar tarafindan motordan olgiilen degerleri karsilastirarak motorun
herhangi bir andaki ¢alisma kosullarini hesaplayabilir. Eger normal ¢alisma kosullarindan
sapmalar varsa mikroislemci, yakit ve atesleme sistemlerinin bilgisayardaki ¢ikis katlarina
gerekli diizeltme sinyallerini gonderir. Cikis katlar1 da atesleme bobinini ve enjektorleri buna
gore kontrol eder. Sekil 1.2°de ECU igin gerekli olan bilgileri veren elemanlar gosterilmistir.
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Sekil 1.2: ECU’ya gerekli bilgi girisi

Motronik yakit enjeksiyon sisteminin blok semasi asagida goriilmektedir.

simyal Griris

Sensirler islemleri E.C.U
I otor Devrt — |

[FErnis Hava Miktan —

(Gaz Kelebegl AQKNE  e—m—

Batarya Voltajt [

Motor Sicakligy [

Giren Hava Sicakllf) ————pl
[ amda = ondasi . —_— Y
A tesleme OnfOff —_—

[Hava Kosulu EE—

[V ites Konurm —_—

WV uruntu 3 ensérm —_—

1.4. Hava Debimetresi

1.4.1.Gorevi

Hava debimetresinin gdrevi; motor tarafindan emilen hava miktarimm ECU’ya
bildirmektir. ECU bu bilgileri, en uygun karisimi olusturarak yakit tiikketimini azaltmak ve
uygun bir yanma olusturmak amactyla kullanir.
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Sekil 1.3: Hava debimetresi

1.4.2.Cesitleri

> Klasik Kklapeli tip debimetre
> Sicak telli tip debimetre

Klasik klapeli tip debimetreler artik kullanilmadigindan asagida sicak telli tip
debimetreler incelenmistir.

1.4.3. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
> Yapisal ozelligi

Sicak—film hava debimetresi Olgeri termik bir akigmetredir. Sicaklik sensori ile
akismetre eleman1 ayr1 ayri1 yerlestirilmislerdir. Hava debimetresi iki vida ile manifold
girisine monte edilmistir. Sensor vidalart mutlaka sikili olmalidir. Her bir sensoér elemani
fabrika tarafindan ayr1 ayrnn kalibre edilmistir. Dolayisiyla eger sensor elemanlar
kalibrasyona dikkat edilmeden yerlerinden sokiiliirse bu durum kotli yanma ve egzoz
emisyonlarimin bozulmasma neden olabilir. Bu durum aym1 zamanda motor giiciiniin
diismesine ve yakit tiikketiminin artmasina da neden olacaktir.

Oturma yiizeyi

Hava debimetresi sensorii

Olgiim havasi gegis kanali

Hibrid kapak

Konnektor

Oring

Emme havasi sicaklik sensorii

Hava debimetresi sensor baglantisi
Hava debimetresi soket baglant1 kismi1

N ~WNE



Sekil 1.4: Hava debimetresinin yapisi

> Calismasi

Geri akim algilayict1 hava debimetresi emme borusu iizerinde bulunur. Valflerin
acilmasi ve kapanmasiyla emme borusunda, emilmis olan hava kiitlesinde geri akimlar
olusur. Geri akim algilayicili sicak seritli hava kiitle 6lger geri akmakta olan havay algilar ve
bunu sinyalle ECU’ya bildirir. Boylece hava kiitlesinin dl¢limil kesin bir sekilde yapilir.
Olgiilen degerler, ECU tarafindan enjeksiyon miktarmin ve egzoz geri hareket kiitlesinin
miktariin hesaplanmasinda kullanilir. Hava debimetresinden gelen sinyal kesildiginde ECU
sabit bir deger kullanarak hesap yapar.

HAVA DEBIMETRESI

1
Sekil 1.5: Hava debimetresinin arac iizerindeki yeri

8



1.4.4.Kontrolleri

> Muhtemel ariza kodlari

1210 Hava debimetresi sinyali ¢ok diigiik
120C Hava debimetresi sinyali ¢ok yiiksek
120D Hava debimetresi sinyali ¢ok diisiik
121B Hava debimetresi sinyali ¢ok diisiik
121C Hava debimetresi sinyali ¢ok yiiksek
121D Hava debimetresi sinyali ¢ok diisiik

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin

yapilmas1 gerekir.

Hava Kiitlesi Ol¢iim arahklar gi?;sli (gzrg'zl;le;
Hava kiitlesi maksimum gdsterge araligi 7,0...500,0 kg/h
Motor ¢aligma sicakliginda ve rolantide 7,0...14,0 kg/h
Motor ¢aligma sicakliginda motor devri 2000 d/d 22,0...32,0 kg/h
Motor ¢aligma sicakliginda motor devri 3000 d/d 35,0...45,0 kg/h
Motor ¢aligma sicakliginda motor devri 4000 d/d 51,0...61,0 kg/h

Tablo 1.1: Hava Kkiitlesi degerleri

Uyari: Emilen havanin kiitlesi motor ytikii ile birlikte yiikselir.

> Gerilim beslemesinin kontrolii

Soket baglantisi ¢ekilir (Sekil 1.6).

Kontak ag¢ik olmalidir.

Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 2 numarali terminalden (+) 3
numarali (-) dogru 6l¢iim yapilir.

Olgiilen gerilim 11,0...... 13,5 V olmalidir.

Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 4 numarali terminalden (+) 3
numarali (-) dogru 6l¢iim yapilir.

Olgiilen gerilim 4,8...... 5,2 V olmalidur.



1. Sicaklik sensorii

2. Besleme

3. Sasileme

4. Referans sinyali (5V)
5. Sinyal

Sekil 1.6: Hava debimetresi ve soket terminalleri

Referans gerilimin kontrol edilmesi

o Soket baglantis1 ¢ekilmis olmalidir (Sekil 1.6).

o Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 5 numarali terminalden 3 numaral
terminale dogru Sl¢lim yapilir.

. Kontak agik olmalidir.

. Olgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

Sinyal geriliminin kontrolii

o Uygun adaptér kablosu hava debimetresi bileseninin soket baglantisi
arasina baglanir.

o 5 numarali terminalden (sinyal) 3 numarali terminale (-) dogru 6lgiim
yapilir.
o Kontak agik itibari ile gerilim 0,97...1,03V
o Motor ¢alisma sicakliginda ve rélantide 1,15...1,35V
o Motor ¢alisma sicakliginda motor devri 2000 d/d 1,55 1,75V
o Motor ¢alisma sicakliginda motor devri 3000 d/d 1,75 1,95V
o Motor ¢alisma sicakliginda motor devri 4000 d/d2,00 2,20V

olmalidir.
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Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.
Soket baglantilarinda baglant1 kotiidiir ya da hig olmayabilir.
Emme yollarinda sizdirma olabilir.

Sigorta kutusu bileseni arizali olabilir.

Hava debimetresi olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali olabilir.
ECU arizali olabilir.
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———{UYGULAMA FAALIYETI

Hava debimetresini kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

» Miisteri sikayetlerini dinleyiniz.

Miisteri sikayetlerini dinleyerek ariza
hakkinda ilk veriyi olusturunuz.

Arag arizasi belirlendikten sonra servis
bilgi formunu diizenleyiniz.

fleride sorun yasanmamasi igin arizalari
tam olarak teshis edeniz baska arizalar
var ise miigteriye bildiriniz.

Arag kabulii sirasinda miisteriye teslim
tarihini ve saatini tam olarak belirtiniz.
Arniza giderildikten sonraki ortalama

masraflar hakkinda miisteriye bilgi
veriniz.
Servis bilgi formunu veri tabanina

kaydederek ara¢ gegmisi hakkinda bilgi
sahibi olmak i¢in saklayiniz.

Diagnos cihazini araca baglayiniz.

Diagnos cihazi aginiz.

Ara¢ ECU giris soketine uygun kabloyu
once diagnos cihazina daha sonra araca
baglaymiz.

Arag kontagini aginiz.

Aracin ruhsat bilgisine bakarak tiirt,
tahrik tiirli, marka, model, tip ve motor
kodu bilgilerini girerek cihazin tasitla
baglant1 kurmasini saglayiniz.

Aragla baglanti kurduktan sonra ariza

teshis meniisiinden motor Kkontrolii
Hata hafizasin1 okuyunuz. N .
linitesi  segilerek  hata  hafizasim
okuyunuz.
Hata hafizasindaki okunan arizalar Hata hafizasinda okunan arizalar

kayit altina aliniz.

kaydetme meniisiinde kayit altina aliniz.

Hata hafizasini siliniz.

Ariza teshis meniisiinden tekrar motor
kontrolii tinitesini segerek hata hafizasini
silme meniisiinden arizalari siliniz.

SensOr  soket kontrol

ediniz.

baglantilarini

Soket baglantilarinda kopukluk olup
olmadigini kontrol ediniz.
Soket baglantilarinda
kirlenme var ise temizleyiniz.

korozyon,

12
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» Hata hafizasini tekrar okuyunuz.

Ariza teshis meniisiinden tekrar motor
kontrolii tinitesini se¢erek hata hafizasini
tekrar okuyunuz.

» Gegici ve kalici arizalan belirleyiniz.

[lk hata hafizas1 okumada ekranda
goriilen arizalardan silinmis olanlar
gecici ariza, silinmemis olanlarin ise
kalict ar1za oldugunu tespit ediniz.

> Parametreleri

yorumlayarak  hava
debimetresinin arizali oldugunu tespit
ediniz.

vV VvV Y VvV VY

Ariza arama meniisinden motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Sistem kontrolii boliimiinden hava
debimetresini se¢iniz.

Ilk 6nce hava debimetresinin fonksiyon
tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarin

okuyunuz.

ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

A\ 4

Sensoriin gerilim beslemesi kontroliinii
yapiniz.

Sensoriin  referans gerilim kontroliini
yapiiz.
Sensoriin
yapiniz.

sinyal gerilim kontroliinii

Hava debimetresini degistiriniz.

Okunan gerilim, sinyal degerleri olmas1
gereken sinirlar icersinde degilse,
Hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse,

Hava  debimetresini
degistiriniz.

yenisi ile

Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor isletim sistem grubundan hata
hafizasim1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmig
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensor mnormal
calisiyor demektir.

Diagnos cihazi baglantilarini sokiiniiz.

Motorun ¢aligmasini gézlemleyiniz.

13




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 Olciitleri Evet | Hayir

Miisteri sikdyetlerini dinlediniz mi?

Diagnos cihazini araca bagladiniz mi1?
Hata hafizasim okudunuz mu?
Hata hafizasindaki okunan arizalar1 kayit altina aldiniz m1?
Hata hafizasi sildiniz mi?
Sensor soket baglantilarini kontrol ettiniz mi?
Hata hafizasini tekrar okudunuz mu?
Gegici ve kalict arizalari belirlediniz mi?
Parametreleri yorumlayarak hava debimetresinin arizali oldugunu
tespit ettiniz mi?
. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?
. Hava debimetresini degistirdiniz mi?
. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini kontrol ettiniz mi?
. Diagnos cihaz1 baglantilarini s6ktiiniiz mii?
Motorun galigmasini gozlemlediniz mi?

OO NS0~ Wi =

==
N )

[EY
N

=
w

|
e

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz Ogrenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢gme ve Degerlendirme”’ye gegininiz.
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Asagidaki sorulan dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Motor kumanda iinitesine motor tarafindan emilen hava miktarint bildirmek asagidaki
sensorlerden hangisinin gorevidir?
A. Oksijen (Lamda) sensorii
B. Kam mili konum sensorii
C. Gaz pedali konum sensorii
D. Hava debimetresi

2. Hava debimetresi referans geriliminde 6l¢iilen deger hangi aralikta olmalidir?
A. 11,0...135V
B. 13,5...17,0V
C. 48..52V
D. 52..76V
3. Asagidaki arizalardan hangileri hava debimetresi arizalarindandir?

A. Emme yollarinda sizdirma

B. Hatlarda kopukluk

C. Sigorta kutusu bileseni arizasi
D. Hepsi

Asagidaki ciimlelerde bos birakilan yerlere dogru sozciikleri yazimz.

4. Hava debimetresinin goérevi motor kumanda iinitesine, motor tarafindan emilen hava
miktarini bildirmektir. Kumanda {initesi bu bilgileri ...................cooviiiiiiinnin.
icin ve bu sayede ... uygun bir yanma

olusturmak amaciyla kullanir.

5. Emilen hava kiitlesi motor yiikii ile birlikte .......................

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-2

( AMAC )

Emme havasi sicaklik sensoriinii kontrol edebilecek ve degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek emme havasi sicaklik sensoriiniin
gorevi, yapisal oOzellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta

arkadaslarinizla paylasiniz.

2.EMME HAVASI SICAKLIK SENSORU

2.1. Gorevi

Emme havasi sicaklik sensoriintin gorevi, emilen havanin sicakligini ECU’ ya ileterek
enjeksiyon miktarinin artirllmasini ya da azaltilmasini saglamaktir.

Sekil 2.1: Emme havasi sicaklik sensorii

2.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
Emme havasi sicaklik sensorii, hava emis kanalina tespit edilmistir. Direng elemanina

uygun koruma saglayan plastik bir muhafazanin i¢inde bulundugu piring bir gévdeden
ibarettir.
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TERMISTOR
SIL DIRENC)

Sekil 2.2: Emme havasi sicaklik sensoriiniin yapisi

Diren¢ eleman ise bir NTC (Negatif sicaklik katsayili) termistdr direngtir. Yani
sicaklik arttikga sensoriin direng degeri azalir. Manifold emme havasinin sicakligina bagh
olarak NTC termistoriin, Ohm olarak direnci Sekil 2.3°te gosterildigi gibi degistirir.

K £2
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Sekil 2.3: Emme havasi sicaklik sensoriiniin sicakhiga bagh diren¢ degisimi

Sensoriin referans voltaji 5V’dir. Bu devre bir voltaj boliiciisii seklinde diizenlenmis
oldugu i¢in bu voltaj ECU’de mevcut bir direng ile sensoriin NTC direnci arasinda boliiniir.
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Sonug¢ olarak ECU voltaj degisikliklerinden sensor direncindeki degisikligi tespit ederek
emme havasi sicakligini 6lger.

Bu bilgi, mutlak basing bilgisi ile birlikte ECU tarafinda HAVA YOGUNLUGUNU
belirlemek i¢in kullanilir. Béylece ECU’nun emis havasinin miktarini takibi ve enjeksiyon
sliresinin yani sisteme verilen gergek yakit miktarinin hesaplanmasi saglanmig olur.

o

PN EMME HAVASI SICAKLIK SENSORU

Sekil 2.4: Emme havasi sicaklik sensoriiniin motor iizerindeki yeri

2.3.Kontrolleri

> Muhtemel ariza kodlar

1320 Emme havasi sicaklik sensorii hatali sinyal

131C Emme havasi sicaklik sensorii sinyal ¢ok yiiksek
131D Emme havasi sicaklik sensorii sinyal ¢ok diisiik
132C Emme havas: sicaklik sensorii sinyal mevcut degil
132D Emme havasi sicaklik sensorii sinyal ¢ok yiliksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gdsterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkag1 tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmasi gerekir.

Elektrik tesisati baglantisi: Asagidaki sekilde, kutulardaki sayillar ECU uglarini
gostermektedir.
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Sekil 2.5: Elektrik tesisat1 baglantis1

Emilen Hava Isis1 Olciim Arahg Olmasi Gereken Gercek Degerler

Emilen hava 1s1s1 maksimum gdsterge araligi -30...80°C

Motor ¢aligma sicakliginda ve rélantide 25 °C

cevre sicakliginda 20...60°C

Tablo 2.1: Emilen hava 1s1s1 degerleri

Uyari: Deger emilen hava yollarinin 1sinmasi sonucu cevre sicaklifini asabilir.
Olmas1 gereken gercek deger icin anlamlilik kontrolii yapiniz. Ornegin; emme havasi
sicakligi 20°C gibi anlamsiz bir deger ya da gosterge -10°C, bir gecis direncine isaret
etmektedir.

> Gerilim beslemesi kontrolii

. Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

. Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 2 numarali terminalden (+) 1
numarali terminale (-) dogru dl¢iim yapilir.

. Kontak agik durumda iken 6lgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

Sekil 2.6: Emme havasi sicaklik sensorii gerilim kontrolii

> Direnclerin kontrolii
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o Kontak kapatilmis olmalidir.

o Soket baglantisi sokiilmiis olmalidir.

. Bilesen tarafinda 2 numarali terminalden 1 numarali terminale dogru
ol¢lim yapiniz.

Sekil 2.7: Emme havasi sicaklik sensorii diren¢ kontrolii

o Sicakliklara bagli direng degerleri asagidaki araliklarda olmalidir.

Olgiim yapilan sicaklik Olmasi gereken diren¢ arahig:
-30°C 23...27 kOhm
-20°C 14,2...16,5kOhm
-10°C 8,9...10,1kOhm
0°C 5,6...6,1kOhm
10°C 3,5...4,0kOhm
20°C 2,35...2,65kOhm
30°C 1,6...1,8kOhm
40°C 1,1...1,3kOhm
50°C 800...930 Ohm

> Gerilim kontrolii

Emme havasi sicaklik sensorii soket baglantisi takili olmalidir.
Uygun adaptor kablolar kullanilmalidir.

2 numarali terminalden 1 numarali terminale dogru 6l¢iim yapiniz.
Kontak ag¢ik olmalidir.

Sicakliklara bagli gerilim degerleri asagidaki araliklarda olmalidir.
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Ol¢iim yapilan sicaklik Olmasi gereken gerilim arahgi
-30°C 46..47V
-20°C 43..44V
-10°C 39..40V
0°C 3,5..3,6 V
10°C 3,0..3,1V
20°C 2,45..2,55V
30°C 2,0..2,1V
40°C 1,6...1,7V
50°C 1,2...1,3V

Uyari: Ara degerler i¢in asagidaki grafikteki tanimlama ¢izgilerinden bakabilirsiniz.

A Sicaklik lizerinden direng karakteristik egrisi
B Sicaklik iizerinden gerilim karakteristik egrisi
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Sekil 2.8: Sicakhiga bagh direnc-gerilim egrisi

> Diger ariza olasihiklar

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.

o Soket baglantilarinda baglant1 kotiidiir ya da yoktur.

o Emme havasi sicaklik sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizali olabilir.

. ECU arizali olabilir.
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e UYGULAMA FAALIYETi

-

Emme havasi sicaklik sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

» Parametreleri  yorumlayarak
havast  sicaklik  sensoriiniin
oldugunu tespit ediniz.

emme
arizali

YV Vv VYV V¥V

Y

Ariza arama meniisinden = motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.

Sistem kontrolii bdliimiinden emme
havasi sicaklik sensoriinii seginiz.

[lk once emme havast sicaklik
sensoriiniin fonksiyon tanimini
okuyunuz.
Muhtemel
okuyunuz.

ariza kodlarim1 ekrandan

» Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Sensoriin gerilim beslemesi kontroliinii
yapiniz.

Sensoriin direng kontroliinii yapiniz.
Sensoriin gerilim kontroliinil yapiniz.

» Emme havast sicaklik  sensorunu

degistiriniz.

vV V| VY V

Okunan gerilim, diren¢ degerleri olmasi
gereken sinirlar igersinde degilse;
hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse emme havasi sicaklik
sensoOriinil yenisi ile degistiriniz.

» Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini
kontrol ediniz.

Motor isletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmig
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensor normal
calisiyor demektir.
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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 Olciitleri Evet Hayiwr

1. Parametreleri yorumlayarak emme havasi sicaklik sensoriiniin
arizali oldugunu tespit ettiniz mi?

Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

Emme havasi sicaklik sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gozden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz O0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme”ye geginiz.
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Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Emilen havanin sicakligimi ECU’ya ileterek enjeksiyon miktarinin ayarlanmasini
saglayan sensor hangisidir?
A. Hava debimetresi
B. Emme havasi sicaklik sensorii
C. Kam mili konum sensortii
D. Vuruntu sensorii

2. Emme havasi sicaklik sensorii gerilim beslemesi referans gerilimi kag V*tur?
A. 11,0....135V
B. 13,5....17,0V
C. 48..52V
D. 52...76V
3. —20 ° C‘deki emme havasi sicaklik sensorii direnci kag K€Q olmalidir?
el ' c
80 I

21 = o
-40 -20 0 20 40 60 80 100 125 °C

B. B.80KQ
C. C.60KQ
D. D.30KQ

Asagidaki ciimlelerde bos birakilan yerlere dogru sozciikleri yaziniz.

4, Emme havasi sicaklik Sensort, ........oovvevvvviiiinnnnennnn. tespit edilmistir.
5. Emme havasi sicaklik sensoriinde gerilim beslemesi kontrolii yaparken voltmetre ile
kablo demeti tarafindan ......... numarali terminalden (+) ......... numarali terminale

(-) dogru dl¢tim yapalir.

DEGERLENDIRME

Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastiriniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayimiz.
Cevaplarinizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz.

24



OGRENME FAALIYETIi-3

( AMAC )

Mutlak basing sensoriinii kontrol edebilecek ve degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek mutlak basing sensdriiniin gorevi,
yapisal 6zellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaslarinizla

paylasiniz.

3. MUTLAK BASINC SENSORU

3.1.Gorevi

Mutlak basing sensoriiniin gorevi; kontak agikken atmosfer basincini, motor ¢alistiktan
sonra ise emme manifoldu basing veya vakumunu olgerek ECU’ya elektriksel olarak
bildirmektir. ECU gelen bu bilgi ile emilen hava miktarini algilar, buna gore enjektoriin
acilma siiresini ayarlar. Havanin basinci ve sicakligi goz oniine alinarak havanin yogunlugu
hesaplanir. Boylece gecen havaya ne kadar yakit piiskiirtiilecegi hesaplanir. Bu sensore
“Manifold Mutlak Basing (MAP - Manifold Absolute Pressure) Sensérii” de denilmektedir.

Sekil 3.1: Mutlak basin¢ sensorii

3.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Motorun emdigi havanin emme manifoldundaki basinci, gerilimle dogru orantili
olarak elektrik geriliminde degisimler meydana getirir.
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Sensoriin i¢inde basinca gore direnci degisen bir eleman (load- cell) bulunmaktadir.
Bu direng sabit hava kabi iizerine yerlestirilmistir. Emme manifoldu igerisindeki vakum
degistikce direncin degeri degisir, bu direng degisimine gére ECU, manifold vakumunu
algilar. Mutlak basing sensoriiniin yaptig1 bir diger gorev ise kontak ilk a¢ildigi anda emme
manifoldundaki basing, atmosfer basincina esit oldugu icin bu andaki basing bilgisi, ECU
tarafindan hafizaya referans bilgi olarak alinir. Motor ¢alistigi zaman bu bilgiye gore ¢aligma
diizenlenir. Arag seyir halinde iken rakim farklilig1 olursa gaz pedalina bir defa tam basilirsa
degismis olan rakim farki mutlak basing sensorii tarafindan ECU’ya bildirilir ve yeniden
atesleme avansi ve yakit piiskiirtme diizenlemesi yapilir. Sekil 3.1°de mutlak basing sensorii
goriilmektedir. Sekil 3.2°de ise motor iizerindeki yeri goriilmektedir.

Qe N
\ : y - | ‘.\\

y (-

Sekil 3.2: Mutlak basing sensoriiniin motor iizerindeki yeri
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Sekil 3.3: Emme manifoldu icerisindeki vakum degisimi ile olusan gerilim degisimi

Motor c¢alismazken sensor atmosfer basing degerine bagli olarak ECU’ya bilgi
gonderir. Kontak MARS konumundayken atmosfer basinci hakkinda bilgi alinir. Motorun
calismastyla olugan vakum mutlak basing sensoriinii etkiler. Manifold icerisindeki hava
basinci kesin olarak hesaplanir.
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3.3. Kontrolleri

> Muhtemel ariza kodlar

P0105 Manifold mutlak basing ve barometrik basing sensoru
P0106 Manifold mutlak basing ve barometrik basing sensoru
P0107 Manifold mutlak basing ve barometrik basing sensoru
P0108 Manifold mutlak basing ve barometrik basing sensoru
P0109 Manifold mutlak basing ve barometrik basing sensoru

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkagi tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

Kablo

; Demeti

Sekil 3.4: Mutlak basin¢ sensorii terminalleri

> Gerilim beslemesi kontrolii

Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 2 numarali terminalden (+) 1
numarali terminale (-) dogru dl¢iim yapilir (Sekil 3.5).

. Kontak agik durumda iken 6lgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

Sekil 3.5: Mutlak basing sensorii gerilim kontrolii
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> Direnclerin kontrolii

Kontak kapatilmig olmalidir (Sekil 3.6).
Soket baglantisi sokiilmiis olmalidir.
Bilesen tarafinda 2 numarali terminalden 1 numarali terminale dogru

ol¢lim yapiniz.
— | |
en| B
ca

Sekil 3.6: Mutlak basing sensorii diren¢ kontrolii

o Sicakliklara bagli direng degerleri asagidaki araliklarda olmalidir.

Olciim yapilan sicaklik Olmasi gereken direng¢ arahig:
-30°C 23...27 kOhm
-20°C 14,2...16,5kOhm
-10°C 8,9...10,1kOhm
0°C 5,6...6,1kOhm
10°C 3,5...4,0kOhm
20°C 2,35...2,65kOhm
30°C 1,6...1,8kOhm
40°C 1,1...1,3kOhm
50°C 800...930 Ohm
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e UYGULAMA FAALIYETi

-

Mutlak basing sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar

Oneriler

Parametreleri  yorumlayarak — mutlak
basing sensoriiniin arizali oldugunu
tespit ediniz.

YV VvV VY VvV VY

Ariza arama meniisinden = motor
kumandasi sistem grubunu seginiz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii se¢iniz.
Sistem kontrolii boliimiinden mutlak
basing sensoriinii se¢iniz.

Ilk 6nce mutlak basing sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarini

okuyunuz.

ekrandan

Mutlak  basing  sensorii  elektriki

kontrollerini yapiniz.

Sensdriin gerilim beslemesi kontroliinii
yapimiz.
Sensoriin direng kontroliinii yapiniz.

Mutlak basing sensoriinii degistiriniz.

Okunan gerilim, diren¢ degerleri olmasi
gereken smirlar igersinde degilse;
hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse mutlak basing sensoriinii
yenisi ile degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensdriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmis
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensér normal
caligtyor demektir.
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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

1. Parametreleri yorumlayarak mutlak basing sensoriiniin  arizali
oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Mutlak basing sensorii elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

3. Mutlak basing sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz O6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz
“Evet” ise “Ol¢gme ve Degerlendirme” ye geginiz.

30



Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Emme manifoldu basing veya vakumunu 6l¢erek ECU’ya elektriksel olarak bildiren
sensor hangisidir?
A. Hava debimetresi
B. Emme havasi sicaklik sensorii
C. Mutlak basing sensorii
D. Kam mili konum sensorii

2. Mutlak basing sensorii gerilim beslemesi referans gerilimi kag V’tur?
A.11,0....135V
B. 13,5....170V
C.52...74V
D.48...52V

3. Asagidaki sekilde mutlak basing sensoriiniin hangi kontroli gosterilmektedir?

3
[+ =+

A. Direng kontrolii
B. Sinyal kontrolii
C. Gerilim beslemesi kontrolii
D. Devre kontrolii

Asagidaki ciimlelerde bos birakilan yerlere dogru sozciikleri yaziniz.

4, Mutlak basing sensorii basing algilama elemani iki adet havasi bosaltilmig
................................................. olusur.

5. Mutlak basing sensori kontak mars konumundayken
............................................ algilar.

DEGERLENDIRME

Cevaplariizi cevap anahtartyla karsilastirrmiz. 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-4

( AMAC )

Gaz pedal konum sensoriiniin kontrol edebilecek ve degistirebileceksiniz.

( ARASTIRMA )

» Yakin c¢evrenizde bulunan bir servise giderek gaz pedali konum sensdriiniin gorevi,
yapisal ozellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaslarimizla
paylasiniz.

4.GAZ PEDAL KONUM SENSORU

4.1.Gorevi

Gaz pedali konum sensoriiniin gorevi, enjektorlerin yakit piliskiirtme miktarinin
dolayisiyla da motor torkunun belirlenebilmesi icin gaz pedalinin konumunu ECU’ya
bildirir. Elektronik kontrol {initesi, sinyal araciligiyla gaz pedalinin konumunu algilar. Ayni
zamanda elektronik kontrol iinitesi, sinyal gelmedigi durumlarda gaz pedalinin konumunu
algilayamaz. Motor, siirliciiniin tamir istasyonuna ulagabilmesi i¢in yiiksek devirde
calismaya devam eder.

Komm Senséri

Sekil 4.1: Gaz pedal konum sensorii
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4.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
»  Yapisal ozellikleri

Elektronik gaz vericisi olarak da adlandirilan gaz pedali konum sensorleri,
potansiyometrik ve Hall etkili olarak iki ayrn tiptedir. Potansiyometrik sensorlerin yapisinda
degisken bir diren¢ bulunmaktadir. Degisken direncten akim gecirildiginde degisen direng
degeri ile orantili bir voltaj elde edilir.

1.Govde ez
2.Mil Pedal Konum Sensoru

3.Potansiyometre

Gaz Pedah Modilu

Sekil 4.2: Gaz pedali konum sensoriiniin yapisi

ECU tarafindan motor hiz1 ve devrinin belirlenmesinde gaz pedali konum sensoriiniin
konumunun Sekil 4.3’te goriildiigii gibi dogrudan etkisi bulunmaktadir.

Gaz pedah konum
sensdrii

Elektronik
kumanda tinitesi

Yalkat
Miktan

Motor viikii MMotor hin

Sekil 4.3: Gaz pedali konum sensorii konumu ile motor hiz1 ve devrinin iliskisi
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> Calismasi

Gaz pedali konum sensorii iki adet impuls genislik modiilasyonlu voltaj sinyalini
elektronik kontrol iinitesine gonderir. Gaz pedalimin konum bilgisi, gonderilen impuls
sinyalinin genisliginde mevcuttur. Gaz pedalina basildiginda impuls degisirken frekans ayni
kalir. Her iki sinyal birbirine zittir. Gaz pedali konum sensorii ve zit impuls sinyalleri Sekil
4.4’te sunulmustur.

Sinyal 1, yakit enjeksiyon hacmi ve motor giiciinii arttirmak; sinyal 2 ise yakit kesme
kontrolii i¢in kullanilir. Sinyal 1 gaz pedalinin konumuna tekabiil eder dolayisiyla gaz
pedalina ne kadar basildigini gosterir. Impuls genigligi modiilasyonu gaz pedalina
basildiginda degisir ancak frekans ayni kalir. Bu sinyal degeri rolantinde diistik olup tam gaz
yoniinde artarken sinyal 2 degeri rolantide yiiksek olup tam gaz yoniinde azalir. Gaz pedalina
basilmaya baslandiginda sinyal 1’deki degisimle rolanti konumunun terk edildigi elektronik
kontrol {initesi tarafindan algilanarak talep edilen tork degeri dolayisi ile enjeksiyon miktar1
belirlenir.

Gaz verme miktar1 azaltilirken sinyal 2 devreye girer. Turbosarj havasi emis
sensoriinden gelen sinyale bagli olarak hava miktarinda azalma meydana gelirken gaz pedal
konum sensoriinden sinyal 1’de artis meydana geldiginde elektronik kontrol iinitesi kutusu
tarafindan motorun yiik altinda oldugu duruma uygun olarak yakit miktar1 ve piiskiirtme
agis1 yeniden diizenlenir.

Sinval
- Cimeb: artmetix ortakama

o A I

Cirnyic: ammetik ortalama [y
i

T

Sekil 4.4: Gaz pedali konum sensorii ve sinyalleri
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4.3. Kontrolleri

>

9400
9700
940C
940D
941C
941D
970B

NOT:

Muhtemel ariza kodlari

Gaz pedali konum sensorii kesinti

Gaz pedali konum sensorii devre kesintisi-kisa devre
Gaz pedali konum sensdrii kisa devre

Gaz pedali konum sensorii kesinti

Gaz pedali konum sensorii kisa devre

Gaz pedali konum sensorii kesinti-sasi ¢ikisi

Gaz pedali konum sensorii devre kesintisi-kisa devre

Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmasi gerekir.

Gaz Pedah Pozisyonu Ol¢iim Aralig Olmasi Gereken Gercek Degerler
Maksimum gosterge aralig 5...100

Motor kapali-gaz pedali devrede degil 5...10

Motor kapali gaz pedali tam yiik konumunda 85...100

Tablo 4.1: Gaz pedali pozisyonu degerleri

Uyar1: Gergek degerler gaz pedali konum sensorii hakkinda bilgi verir, gerekirse ariza
aramaya asagidaki kontrolleri yaparak devam ediniz.

>

Gerilim beslemesinin kontrolii

¢ /_ 1. 5V Pozitif
2. 5V Pozitif
g | 3 3. Negatif
H — 4, Analog sinyal
H 4 5. Negatif
i 5 6. Analog sinyal
o
—6

Sekil 4.5: Gaz pedali konum sensorii terminalleri

. Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.
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Kontak ag¢ik konumda olmalidir.

Kablo demeti tarafinda 1 numarali terminalden (+) 3 numarali terminale
(-) dogru 6l¢tim yapilir.

Olgiilen gerilim 11,0...13,5 V arasinda olmalidr.

Kablo demeti tarafinda 6 numarali terminalden (+) 3 numarali terminale
(-)dogru Sl¢iim yapilir.

Olgiilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

Sinyal geriliminin kontrolii

Uygun adaptdr kablosu gaz pedali konum sensorii bileseninin soket
baglantisi arasina baglanir.

Kontak acik konuma getirilir.

6 numarali terminalden 5 numarali terminale dogru Sl¢lim yapilir.

o Gaz pedalina basilmamig durumda 04...14V
o Gaz pedalina tahdide kadar basilmis 3,1...4,6V
Uyar1: Gaz pedali bileseninin devreye sokulmasi durumunda gerilim kesinti olmadan
stirekli ylikselmelidir.
»  Diger ariza olasihiklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.

Soket baglantilarinda baglant1 kétii ya da yok olabilir.

Gaz pedali konum sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizali olabilir.

ECU arizali olabilir.
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e UYGULAMA FAALIYETI

Gaz pedali konum sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar

Oneriler

Parametreleri yorumlayarak gaz pedal
konum sensoriiniin  arizali
tespit ediniz.

oldugunu

YV VvV VY V VYV

Ariza arama meniisinden motor
kumandasi sistem grubunu seginiz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii se¢iniz.
Sistem kontrolii béliimiinden gaz pedali
konum sensoriinii seginiz.

flk 6nce gaz pedali konum sensdriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarini

okuyunuz.

ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Y

Sensoriin gerilim beslemesi kontroliinii
yapiniz.
Sensdriin  sinyal
yapiniz.

gerilimi  kontroliinii

Gaz pedal konum

degistiriniz.

sensorini

Okunan gerilim, sinyal degerleri olmas1
gereken smirlar igersinde degilse;
hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse gaz pedali konum
sensoOriinil yenisi ile degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensdriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmis
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensér normal
calisiyor demektir.
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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

1. Parametreleri yorumlayarak gaz pedali konum sensoriiniin arizalt
oldugunu tespit ettiniz mi?
2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

Gaz pedali konum sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gdzden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz O6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme” ye geginiz.
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Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Enjektorlerin  yakit piskiirtme miktarmin, dolayisiyla da motor torkunun
belirlenebilmesi i¢in gaz pedalinin konumunu ECU’ya bildiren sensor hangisidir?
A. Emme havasi sicaklik sensorii
B. Hava debimetresi
C. Mutlak basing sensorii
D. Gaz pedali konum sensorii

2.  Gaz pedali konum sensorii gerilim beslemesi kag V’tur?
A 11,0....13,5V
B.48...52V
C.52...74V
D.9%4....114V

3. Gaz pedali konum sensorii sinyal gerilimi kontroliinde gaz pedalina tahdide kadar
basilmis durumda iken gerilim ka¢ V olmalidir?
A.04....14V
B.14....18V
C.3,1...46V
D.46....48V

Asagidaki ciimlelerde bos birakilan yerlere dogru sozciikleri yazimz.

4. Elektronik gaz  vericisi olarak da adlandirilan gaz pedali konum
sensorleri,......oovvvviiiiiininnann.n V€ ittt olarak iki ayr1 tiptedir.
5. Gaz pedali konum sensorii iki adet ...........ooiiiiiiiiiii modiilasyonlu

voltaj sinyalini elektronik kontrol tinitesine gonderir.

DEGERLENDIRME
Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilagtirimiz. 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.
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OGRENME FAALIYETIi-5

( AMAC )

Gaz kelebegi konum sensoriinii kontrol edebilecek ve degistirebileceksiniz.

(AMSTIRMA )

> Yakin c¢evrenizde bulunan bir servise giderek gaz kelebegi konum sensoriiniin
gorevi, yapisal Ozellikleri ve calismast hakkinda bilgi toplayarak sinifta

arkadaslarinizla paylasiniz.

5. GAZ KELEBEGI KONUM SENSORU

5.1. Gorevi

Gaz kelebegi konum sensoriiniin gorevi, kelebek konumunu ¢ikis sinyali ile ECU’ya
iletmektir.

Sekil 5.1: Gaz kelebegi konum sensoriiniin motor iizerindeki yeri

5.2 Yapisal Ozellikleri ve Cahismasi
> Yapisal ozelligi

Gaz kelebegi konum sensorii kelebege baglanmis bir potansiyometreden olusur.
Potansiyometrenin ¢ikis sinyali ECU’ya kelebegin konumunu iletir. Bu sayede ECU
kelebegin kapali, tamamen agik veya kismen agik oldugunu anlar. Kelebek kapali ise ECU
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rolanti hizint regiile eder veya hiz 1200-1500 dev/dk’dan yiiksekse ECU hi¢ yakit enjekte
edilmediginden emin olur (yavaslama). Kelebek tamamen acgiksa (tam yiik) ECU karigimi
zenginlestirir ve muhtemel atesleme zamanini ayarlar. Gaz kelebegi konum sensoriinde tek
veya ¢ift potansiyometre kullanilir. Her iki potansiyometrede ayni sekilde calisir ancak ¢ift
“potansiyometre”nin iki ¢ikis sinyali vardir.

> Calismasi

Gaz kelebeginin konumu degistiginde sinyal kablosundaki voltaj degisir ve ECU,
kelebeginin konumunu degisime bagli olarak algilar.

C ECU besleme ucu

B Sinyal ucu

! A Sasi ucu
Sekil 5.2: Gaz kelebegi konum sensorii sinyal uclari Sekil 5.3: Gaz kelebegi konum sensorii

5.3.Kontrolleri

> Muhtemel ariza kodlar

P0120 Gaz kelebegi/pedal pozisyonu verici

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

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

> Elektrik tesisati baglantisi: Asagidaki sekilde, kutulardaki sayilar ECU
uclarim gostermektedir.
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Sekil 5.4: Elektrik tesisat1 baglantis1

Gaz Kelebek Pozisyonu Ol¢iim Aralig Olmasi Gereken Gercek Degerler
Maksimum gosterge aralig 0...100

Motor ¢alisma sicakliginda ve relantide gaz 10...22

pedali beklemede

Motor ¢aligma sicakliginda ve relantide gaz 64...96

pedali tahdide

Tablo 5.1: Gaz kelebek pozisyonu degerleri

Uyar1: Gaz kelebegi pozisyonu gercek degeri bilesenin agilma orani hakkinda bilgi
Verir.

> Direnc¢ kontrolii

2
C A
s o]

Sekil 5.5: Gaz kelebegi konum sensorii direnc¢ kontrolii

o Kontak kapatilmis olmalidir.

o Gaz kelebegi konum sensdriiniin soket baglantisi sokiilmiis olmalidir.

o Kablo demeti tarafinda C terminalinden (+) A terminaline (-) dogru
olgtim yapilir (Sekil 5.5).

. 23 °C’de direng 0....1200 Ohm olmalidir.
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> Gerilim beslemesinin kontrolii

o Kontak kapatilmis olmalidir.

o Gaz kelebegi konum sensorii bileseninin soket baglantisi sokiilmiis
olmalidir.
o Kablo demeti tarafinda C terminalinden (+) A terminaline (-) dogru

Olgtim yapilir (Sekil 5.6).
v

=]
<1 =
LL J -

Sekil 5.6: Gaz kelebegi konum sensorii gerilim beslemesi kontrolii

o Kontak ag¢ik konuma getirilir.
. Olgiilen deger 4,5...5,5 V arasinda olmalidir.

> Sinyal geriliminin kontrolii

Sekil 5.7: Gaz kelebegi konum sensorii terminalleri

o Kontak kapatilmis olmalidir.

o Gaz kelebegi konum sensorii bileseni soket baglantisi takilmig olmalidir.

o Uygun adaptor kablosu gaz kelebegi konum sensorii soket baglantisi
arasina baglanir.

o 6 numarali terminalden sasiye dogru 6l¢iim yapilir.

o Vites konumu P/N olmalidir.
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o Motor ¢alisma sicakliginda ve relantide;
o Gaz pedali bilesenine basilmamis 0,5...1,1V
o) Gaz pedali bileseni tahdide kadar basilmig 32..48V

Diger ariza olasihiklar:

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.

o Soket baglantilarinda baglanti kotii ya da yok olabilir.

o Gaz kelebegi konum sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
ari1zal olabilir.

o ECU arizali olabilir.
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_(UYGULAMA FAALIYETI

)—

Gaz kelebegi konum sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar1

Oneriler

» Parametreleri yorumlayarak
kelebegi konum sensorniin
oldugunu tespit ediniz.

gaz
arizali

YV VvV VY V VY

Ariza arama meniisiinden  motor
kumandasi sistem grubunu seginiz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii se¢iniz.
Sistem  kontrolii  boéliimiinden
kelebegi konum sensdriinii se¢iniz.
[k énce gaz kelebegi konum sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarini

okuyunuz.

gaz

ekrandan

» Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Y

Sensoriin gerilim beslemesi kontroliinii
yapiniz.
Sensdriin
yapiniz.

sinyal gerilimi kontroliinii

» Gaz  kelebegi
degistiriniz.

konum  sensorini

Okunan gerilim, sinyal degerleri olmasi
gereken simirlar igersinde  degilse;
hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse gaz kelebegi konum
sensoOriinil yenisi ile degistiriniz.

» Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor isletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalic1 arizalarin = silinmig
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalict
arizalar silindi ise sensér normal
calisiyor demektir.

45




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

1. Parametreleri yorumlayarak gaz kelebegi konum sensoriintin arizali
oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

Gaz kelebegi konum sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini kontrol ettiniz mi?

w

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki sorularn dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Gaz kelebegi konumunu ¢ikis sinyali ile ECU’ya iletmek hangi sensdriin gorevidir?
A. Hava debimetresi
B. Emme havasi sicaklik sensorii
C. Gaz pedali konum sensorii
D. Gaz kelebegi konum sensorii

2.  Gaz kelebegi konum sensorii gerilim beslemesi gerilimi kag V “tur?
A 11,0....13,5V

B.48...52V
C.52..74V
D.94...114V

3. Gaz pedali bileseni tahdide kadar basilmigs durumda iken sinyal gerilimi ka¢ V’tur?

A.04..14V
B. 14...18V
C.32...48V
D. 4,6....48V
4. Asagidaki sekilde gaz kelebegi konum sensoriiniin hangi kontroli gosterilmektedir?
Q
— 0[]
c |

A. Direng kontrolii
B. Gerilim beslemesi kontrolii
C. Sinyal kontrolii
D. Devre kontrolii

5. Asagidaki sekilde gaz kelebegi konum sensoriiniin hangi kontroli gosterilmektedir?
v

— (1)
v

r

A. Direng kontrolii
B. Gerilim beslemesi kontrolii
C. Sinyal kontrolii
D. Devre kontrolii
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DEGERLENDIRME
Cevaplarimizi cevap anahtartyla karsilagtinmz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

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

( AMAC )

Oksijen (Lamda) sensoriinii kontrol edebilecek ve degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek gaz kelebegi konum sensoriiniin
gorevi, yapisal Ozellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta

arkadaslarinizla paylaginiz.

6. OKSIJEN (LAMDA) SENSORU

6.1.Gorevi

Oksijen (Lamda) sensoriiniin gorevi; yanma isleminden sonra silindirlerden atilan
egzoz gazlari icersindeki oksijen miktarin 6lgerek ECU’ya karisimin zengin veya fakir
oldugunu bildirmektir.

Sekil 6.1: Oksijen (Lamda) sensorii

6.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Oksijen sensorii (lamda sondasi) katalitik konvertorden 6nce egzoz manifolduna
miimkiin oldugu kadar yakin bir yere monte edilmistir. Bu sensér egzoz gazindaki artik
oksijen oranim olger. Bu oran motora yanma icin gonderilen yakit-hava karigim oranina ait
o0l¢ii olarak oksijen payinin olugmasint miimkiin kilar. Sensoriin bu oksijen miktarina bagh
olarak gonderdigi sinyale gore ECU karigimin zengin veya fakir olduguna karar verir.
Boylece enjektorlerin acik kalma siirelerini ayarlar. Karistm oraninin kontrolii her saniye
yapilir ve egzoz gazlarmin yanmig olarak atilmasini ve katalizatore gelen gazlarin iginde
yanmamis gaz oranmin en diisiikk seviyede olmasini saglar. Sensoriin igerisinde bulunan
zirkonyum dioksit (ZrO, — seramik madde) ¢ok ince mikro delikli, platinyum tabakasiyla
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kaphidir. Dis kismi egzoz gazina maruz olan sensoriin i¢ kismi atmosfere dogru
havalandirilmis olup bilgisayara bir kablo ile baglidir. Bu farkli ortamlarda bulunan (egzoz
gazi elektrotu ve dis hava elektrodu) elektrotlar gerilim tiretirler. Sadece kursunsuz benzinle
kullanilabilen sensor aslinda galvanik bir pildir. EURO 3 emisyon standardina sahip
araclarda katalitik konvertor veriminin kontrolii amaciyla konvertor c¢ikigina ikinci bir
oksijen sensorii konulmustur.

2) 3 l@x }Si
/
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.. F —— 1" e el
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Seramik sensor malzemesi 6 Is1 rezistansi
Koruyucu boru 7.  Baglanti teli

Kege 8. Koruyucu mansonu
Sensor muhafazasi 9 Baglant1 telleri
Izalasyon mansonu

arwhE

Sekil 6.2: Oksijen (lamda) sensoriiniin yapisi

Oksijen sensorii stokiyometrik (stochiometrik) noktay1 kesin bir dogrulukla 6lgebilir.

U(mV)
1000~ =
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200
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Sekil 6.3: Oksijen sensorii sinyal akisi
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Lamda (A) =1 uygun karisim
Lamda (A) >1 fakir karis1
Lamda (1) <1 zengin karigim

Sensor 600-800 °C‘de calisarak kullanilabilir, sinyali bu ¢aligma sicakliginda
iiretebilir. Calisma sicakligina hizli bir sekilde ulagabilmesi i¢in sensére bir isitict entegre
edilmistir.

Sekil 6.4: Oksijen (lamda) sensoriiniin motor iizerindeki yeri

Motorda biri katalitik konvertoriin éniinde biri ¢ikisinda olmak tizere iki adet oksijen
sensorii bulunmaktadir. ikinci oksijen sensorii, katalizoriin test edilmesi ve 1. oksijen sensorii
sinyallerinin ince ayarlari i¢in kullanilmaktadir. Bagka bir deyisle ikinci oksijen sensorii,
katalizor Oncesindeki sondalarin yaglanma ve kirlenme nedeniyle verdikleri yanitlardaki
hatalar1 diizeltir ve katalitik konvertoriin doniistiirme verimini test eder.

6.3.Kontrolleri
> Muhtemel ariza kodlar

P2237  Motor kontrol {initesi deger devresi lamda sonda, 1.sira kesinti

P2238 Motor kontrol {initesi deger devresi lamda sonda,1.sira sinyal ¢ok diisiik
P2239  Motor kontrol {initesi deger devresi lamda sonda.1.sira sinyal ¢ok yiiksek
P2251 Lamda sondas1 sasi baglantis1 kesinti

P2252 Lamda sondasi sasi baglantisi sinyal ¢ok diisiik

P2253 Lamda sondasi sasi baglantisi sinyal ¢ok yiiksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gdsterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.
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Lamda Sonda Gerilimi Ol¢iim Arahig Olmasi Gereken Gercek Degerler

Maksimum gosterge araligi 0,00....7.9 V

Motor g¢aligma sicakliginda 2...3 sn 2500 d/d | 3,00....3,50 V
calistir sonra relanti

>

Tablo 6.1: Lamda sonda gerilimi dl¢iim degerleri

Gerilimin kontrol edilmesi

Kontak kapatilmig olmalidir.

Oksijen sensoril bileseninin soket baglantisi takili olmalidir.

Uygun adaptor kablolart kullanilmalidir.

Kontak ag¢ik konuma getirilir.

Kablo demeti tarafinda C terminalden (+) motor sasisine dogru o6l¢iim
yapilmalidir (Sekil 6.5).

Olgiilen deger 9...14 V arasinda olmalidir.

Devreye sokma geriliminin kontrolii

Kontak kapatilmis olmalidir.

Oksijen sensorii bilegeninin soket baglantisi takili olmalidir.

Uygun adaptor kablolar1 kullanilmalidir.

Kablo demeti tarafindan C terminalinden (+) D terminaline dogru 6l¢iim
yapilir.

Sekil 6.5: Oksijen sensorii soket terminalleri

Kontak agik olmasi itibari ile deger 400....500 mV olmalidir.

Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.

Soket baglantilarinda baglant1 kotii ya da yok olabilir.

Oksijen sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali olabilir.
ECU arizali olabilir.
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Oksijen (lamda) sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar1 Oneriler

Ariza arama meniisiinden  motor
kumandasi sistem grubunu seginiz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii se¢iniz.
Sistem kontrolii boliimiinden oksijen
(lamda) sensoriinii seginiz.

ik 6nce oksijen (lamda) sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.

Muhtemel ariza kodlarin1 ekrandan
okuyunuz.

» Parametreleri  yorumlayarak  oksijen
(Lamda) sensoriiniin arizali oldugunu
tespit ediniz.

YV VvV VY V VY

Sensoriin gerilim kontroliinil yapiniz.
Sensoriin - devreye sokma  gerilimi
kontroliinii yapiniz.
» Okunan gerilim, devreye sokma gerilimi
degerleri olmas1 gereken  sinirlar
» Oksijen (Lamda) sensoriinii degistiriniz. icersinde degilse; hatlarda kopukluk,
kisa devre oldugu tespit edilirse oksijen
(lamda) sensoriinii yenisi ile degistiriniz.

A\ 74

» Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

» Motor isletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once

» Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini buldugunuz kalic1 arizalarin = silinmig
kontrol etmek oldugunu gozlemleyiniz. Eger Kkalici
arizalar silindi ise sensér normal

calisiyor demektir.
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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

1. Parametreleri yorumlayarak oksijen (lamda) sensoriiniin arizali
oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

Oksijen (Lamda) sensoriinii degistirdiniz mi?

Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢gme ve Degerlendirme” ye geginiz.
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Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1.  Yanma isleminden sonra silindirlerden atilan egzoz gazlari igersindeki oksijen
miktarini 6lgerek ECU’ya karisimin zengin veya fakir oldugunu bildirmek
hangi sensoriin gorevidir?

A. Hava debimetresi

B. Oksijen (lamda) sensorii
C. Kam mili konum sensorii
D. Mutlak basing sensorii

2. Oksijen (lamda) sensorii gerilim kontroliinde dlgiilen deger kag V olmalidir?
A.9....14V
B. 6...8V
C.8...10V
D.10....11V

3. Oksijen (lamda) sensorii devreye sokma gerilimi kag mV olmalidir?
A. 200....300 mV
B. 100....200 mV
C. 400....500 mV
D. 300....500 mV

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

4, ( ) Lamda >1 uygun karigim
5. () Lamda <1 zengin karisim

6. () Oksijen (lamda) sensorii 200-300 °C*de ¢alisarak kullanilabilir.

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

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

( AMAC )

Motor sogutma suyu sicaklik sensoriinii kontrol ederek degistirebileceksiniz.

( ARASTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek motor sogutma suyu sicaklik
sensoOriiniin gorevi, yapisal Ozellikleri ve ¢aligmasi hakkinda bilgi toplayarak

sinifta arkadaslarinizla paylasiniz.

7. MOTOR SOGUTMA SUYU SICAKLIK
SENSORU

7.1. Gorevi

Motor sogutma suyu sicaklik sensoriiniin gorevi, sogutma suyu sicakligini 6lgerek yakat
beslemesini motorun ¢alisma kosullarina gore ayarlayabilmesi i¢cin ECU’ya sinyal voltaji ile
iletmektir.

Sekil 7.1: Motor sogutma suyu sicaklik sensorii

7.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Sekil 7.2°de sematik resmi sunulan sogutma suyu sicaklik sensoriiniin yapisinda NTC
(Negatif Sicaklik Katsayisi) termistér (1s1l direng) bulunmaktadir. Bu sensor s6z konusu
termistor vasitasiyla sogutma suyu sicakligmmi tespit eder. Termistorler, bir islem
degiskeninin yarim veya bir dereceye kadar olan sicaklik araligindaki kontroliine olanak
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tanir. Sensoriin yapisindaki termistor, sogutma suyu sicakligl ile ters orantili direng iiretir.
Diisiik sicakliklarda yiiksek direng degeri, yiikselen sicaklikla da azalan diren¢ degeri ve
bununla orantili sinyal voltaji ECU’ya iletilir. ECU ise bu direnci izleyerek silindirlerdeki
karigimi dogru oranda zenginlestirmek amaciyla motorun isisini hesaplamaktadir. Diisiik
sicaklik sartlarinda yakitin buharlagsmasinin zor olmasi nedeniyle daha zengin bir karigima
ihtiya¢ duyulmaktadir. Bu nedenden dolay1, sogutma suyu sicakligi diisiik iken termistoriin
direnci artar ve yiiksek voltajl bir sinyal ECU’ya gonderilir.

ECU bu sinyali esas alarak soguk motorun galismasini iyilestirebilmek igin yakit
enjeksiyon hacmini artirir. Sogutma suyu sicakligi yiiksek oldugu zaman diisiik voltajhi bir
sinyal ECU’ya gonderilerek yakit enjeksiyon hacmi azaltilir. Sogutma maddesi sicakliginin
motor isletme sicakligr iist kritik degerine ulagsmasi durumunda, sensor tarafindan iletilen
sinyale miiteakip ECU fan devresini kumanda eder.

Soket

Termistor

(Isil direnc)

gy =

utma suvu
-

— "

Sekil 7.2: Motor sogutma suyu sicaklik sensoriiniin yapisi

7.3.Kontrolleri
> Muhtemel ariza kodlar
P0115 Sogutucu suyu-sicaklik sensorii
P0117  Sogutucu suyu-sicaklik sensorii sinyal ¢ok diisiik
P0118 Sogutucu suyu-sicaklik sensorii sinyal ¢ok yiiksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.
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> Elektrik tesisati baglantisi: Asagidaki sekilde, kutulardaki sayilar ECU
uclarin gostermektedir.

12| |
| | ——
47]17]
Sekil 7.3: Elektrik tesisati baglantisi
Sogutucu Su Sicakhiga Olciim Arahg Olmasi Gereken Gercek Degerler
Maksimum gosterge aralig -40,0....140,0° C
Motor ¢aligma sicakliginda ve relantide 80,0....105,0° C

Tablo 7.1: Sogutucu su sicakhg degerleri

UYARI: Kesilme aninda -40 °C, kisa devre sirasinda ise 104 °C gosterilir.

> Gerilim beslemesinin kontrolii

o Kontak kapatilmig olmalidir.

o Sogutma s1vist sicaklik sensoriiniin soket baglantisi sokiilmiis olmalidir.

. Kablo demeti tarafinda 2 numarali terminalden (+) 1 numarali terminale
(-) dogru 6l¢iim yapulir.

Sekil 7.4: Motor sogutma suyu sicaklik sensorii gerilim beslemesi kontrolii

. Kontak agik itibari ile deger 4,5 ....5,5 V olmalidir.
> Direnclerin kontrolii

o Kontak kapatilmis olmalidir.
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o Sogutma s1visi sicaklik sensdriiniin soket baglantist sokiilmiis olmalidir.
o Kablo demeti tarafinda 2 numarali terminalden (+) 1 numarali terminale
(-) dogru 6l¢tim yapilir.

Sekil 7.5: Motor sogutma suyu sicaklik sensorii diren¢ kontrolii

> Sinyal geriliminin kontrolii

o Kontak kapatilmig olmalidir.

o Sogutma s1vist sicaklik sensoriiniin soket baglantisi sokiilmiis olmalidir.

o Kablo demeti tarafinda 2 numarali terminalden sasiye dogru Ol¢iim
yapilir.

o Kontak agik olmasi itibari ile degerler asagida verilmistir.

20 ° C ‘de direng/gerilim 13,0....16,0 kohm 40....4,6V

0 ° C’de direng/gerilim 5,0....6,0 kohm 32...36V
20 °C’de direng/gerilim 2,0....3,0 kohm 2,2...24V
60 ° C ‘de direng/gerilim 500....700 Ohm 0,6....1,1V
80 ° C’de direng/gerilim 200....400 Ohm 0,3....0,7V

Ara degerler i¢in asagidaki tablodan tanimlama ¢izgilerine bakiniz.

A = Direng karakteristik egrisi
B = Gerilim karakteristik egrisi
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Sekil 7.6: Sicakliga bagh diren¢ degisim

Diger ariza olasihiklar:

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.
o Soket baglantilarinda baglant1 kotii ya da yok olabilir.

o Sogutma suyu sicaklik sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
ari1zal olabilir.

° ECU arizal olabilir.
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e UYGULAMA FAALIYETi

-

Motor sogutma suyu sicaklik sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

» Parametreleri  yorumlayarak  motor
sogutma suyu sicaklik sensoriiniin
arizali oldugunu tespit ediniz.

YV V V V

Ariza arama meniisiinden motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Sistem kontrolii boliimiinden sogutma
suyu sicaklik sensdriinii seciniz.
[lk ©&nce sogutma suyu
sensoriiniin fonksiyon
okuyunuz.
Muhtemel

okuyunuz.

sicaklik
tanimini

ariza kodlarm1 ekrandan

» Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Sensdriin gerilim beslemesinin
kontroliinii yapiniz.

Sensoriin direng kontroliinii yapiniz.
Sensdriin  sinyal gerilimi kontroliinii

yapiniz.

» Motor sogutma suyu sicaklik sensoriinii
degistiriniz.

Okunan gerilim, direng, sinyal gerilimi
degerleri olmast  gereken  smirlar
icersinde degilse; hatlarda kopukluk,
kisa devre oldugu tespit edilirse sogutma
suyu sicaklik sensoOrii  yenisi ile
degistiriniz.

» Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmis
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi  ise sensor normal
calisiyor demektir.
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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 Olciitleri Evet

Hayir

1. Parametreleri yorumlayarak motor sogutma suyu sicaklik
sensoOriiniin arizali oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz m1?

3. Motor sogutma suyu sicaklik sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gozden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz O6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz

“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Sogutma suyu sicakligini Slgerek yakit beslemesini motorun ¢alisma kosullarina gore
ayarlayabilmesi i¢in ECU’ya sinyal voltaj1 ile iletmek hangi sensoriin gorevidir?
A. Vuruntu sensorii
B. Kam mili konum sensorii
C. Mutlak basing sensorii
D. Sogutma suyu sicaklik sensorii

2. Sogutma suyu sicaklik sensorii gerilim beslemesi gerilimi kag V- tur?
A. 11,0...135V
B. 45..55V
C. 52..74V

D. 94..114V

3. Asagidaki sekil sogutma suyu sicaklik sensoriiniin hangi kontroliinii géstermektedir?

— '
A=

St

A. Sinyal Kontrolii
B. Gerilim kontrolii
C. Devre kontrolii

D. Direng kontrolii

4. Asagidaki sekil sogutma suyu sicaklik sensoriiniin hangi kontroliinii géstermektedir?

o Hilk
— '
R'.'*L"I_,'-'_' -

S |

A. Sinyal Kontrolii
B. Gerilim kontroli
C. Devre kontrolii
D. Direng kontrolii
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Asagidaki ciimlelerin sonunda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanls ise Y yazimz.

5. () Sogutma suyu sicaklik sensoriiniin yapisinda termistor (1s1l direng) bulunmaktadir.

6. () Sensoriin yapisindaki termistér, sogutma suyu sicakligi ile dogru orantili direng
iiretir.

DEGERLENDIRME

Cevaplariizi cevap anahtariyla karsilastirniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayimiz.
Cevaplarimizin tiimil dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geginiz.
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OGRENME FAALIYETIi-8

( AMAC )

Yakat sicaklik sensoriinii kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

»  Yakin gevrenizde bulunan bir servise giderek yakit sicaklik sensoriiniin gorevi,
yapisal ozellikleri ve ¢alismas1 hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaslarimzla

paylasiniz.

8. YAKIT SICAKLIK SENSORU

8.1.Gorevi

Yakit sicaklik sensoriiniin gorevi, motor sicakken calistirildigt zaman ECU’ya
topraklama sinyali géndermektir. Bu sinyalle ve diger sensorlerden (Ornegin; krank mili
konum sensorii, sogutma suyu sicaklik sensorii) gelen sinyallerle birlikte ECU, yakit
enjektorlerinin acik kalma zamanini belirler ve dolayisiyla motorun sicakken calisma
ozelliklerini uygun duruma getirir. Yakit galerisi ile basing regiilatorii arasina konulmustur.
Bu sensor, sicak bir motor ¢alistirildigi zaman yakit galerisinin sicakligi standart seviyesinin
iizerine ¢ikarsa biinyesinde mevcut olan bimetal bir disk sayesinde devreyi agmaktadir.

Sekil 8.1: Yakat sicaklik sensorii
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8.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Dizel motorlarinda, silindirlerdeki yanma islemi sikistirilan havanin basinct ve
sicakligl ile dogrudan bagintilidir. Ancak diger taraftan yakit sicaklik sensorii galerideki
yakitla dogrudan temas kurmadan yakit sicakligi galerisindeki bir ara plakayla yakat
sicakligimi belirler. Motor sicakken galigtirildigi zaman sicaklik sensorii elektronik kontrol
iinitesine bir topraklama sinyali gonderir. Bu sinyalle ve diger sensorlerden (krank mili
konum sensorii, sogutma suyu sicaklik sensorii) gelen sinyallerle birlikte elektronik kontrol
iinitesi ECU, yakit enjektorlerinin acilis zamanim belirler ve dolayisiyla motorun sicakken
calistirma karakteristiklerini optimize eder.

8.3. Kontrolleri
> Muhtemel ariza kodlari
P0180  Yakat sicakligi sensorii A dogru degil
P0182  Yakat sicakligi sensorii A sinyal ¢ok kiigiik
P0183  Yakat sicakligi sensorii A sinyal ¢ok kiiciik
PO184 Yakat sicakligi sensorii A atesleme bozuklugu sinyali

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

Yakiat Sicakhg Ol¢iim Arahig Olmasi Gereken Degerler
Maksimum gosterge araligi 30....50°C

Tablo 8.1: Yakit sicakhig1 degerleri
UYARI: Kesilme veya art1 baglantis1 durumunda -50 ° C gosterilir.

> Gerilim beslemesinin kontrolii

"

_“.'*UII_'.- — .
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Sekil 8.2: Yakat sicaklik sensorii gerilim beslemesi kontrolii

o Yakit sicaklik sensorii bileseninin soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.
o Kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden 2 numarali terminale
dogru 6lgtim yapilir.
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o Kontak agik olmasi itibari ile deger 4,8....5,2 V olmalidir.

1. Sasi
2. Sicaklik sinyali

Sekil 8.3: Yakat sicaklik sensorii terminalleri

> Direnclerin kontrolii

o Kontak kapatilmis olmalidir.

o Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

o Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden 2 numarali terminale dogru
Ol¢tim yapilir.

o Olgiilen degerler asagidaki gibi olmalidir.

p—
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Sekil 8.4: Yakat sicaklik sensorii diren¢ kontrolii

o 20 ° C durumunda nominal deger 1800....2000 Ohm
o 50 ° C durumunda nominal deger 1200....1420 Ohm
olmalidir.

> Diger ariza olasihiklar

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olabilir.

o Soket baglantilarinda baglant1 kotii ya da yok olabilir.

o Yakit sicaklik sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali
olabilir.

. ECU arizali olabilir.
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_(UYGULAMA FAALIYETI

) U

Yakit sicaklik sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

>

Ariza arama menisinden  motor

kumandasi sistem grubunu seginiz.

» Oto teshis-genel bakis meniisiinden
. sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Parametreleri ~ yorumlayarak  yakit . s
e g .. | » Sistem kontrolii bdlimiinden yakit
sicaklik sensorii arizali oldugunu tespit o .
ediniz sicaklik sensoriindi se¢iniz.
' » Ik once yakit sicaklik sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
» Muhtemel ariza kodlarin1 ekrandan
okuyunuz.
Sensdriin gerilim beslemesinin

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

kontroliinii yapiniz.

» Sensoriin direng kontroliinii yapiniz.

Yakat sicaklik sensoriinii degistiriniz.

Okunan gerilim, direng degerleri olmasi
gereken simirlar  igersinde  degilse;
hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse yakit sicaklik sensoriini
yenisi ile degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor isletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmis
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensdr normal
calisiyor demektir.
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KONTROL LiSTESI

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

Degerlendirme Olgiitleri Evet | Hayir

1. Parametreleri yorumlayarak yakit sicaklik sensoriiniin arizali oldugunu
tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

Yakit sicaklik sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini kontrol ettiniz mi?

w

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

Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz 6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz
“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme” ye ge¢iniz.
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Asagidaki sorular1 dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Motor sicakken calistirildigi zaman ECU’ya topraklama sinyali gdndermek hangi
sensoriin gorevidir?
A. Sogutma suyu sicaklik sensorii
B. Yakit sicaklik sensorii
C. Kam mili konum sensorii
D. Emme havasi sicaklik sensorii

2. Yakat sicaklik sensorii gerilim beslemesi kag V’tur?
A.11,0....135V
B.64...94V
C.52...74V
D.48...52V

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

3. () Dizel motorlarinda silindirlerdeki yanma iglemi sikistirilan havanin basinct ve
sicakligl ile dogrudan bagmtilidir.

4, () Yakit sicaklik sensorii motor sicakken g¢alistirildigi zaman sicaklik sensorii
elektronik kontrol iinitesine bir topraklama sinyali gonderir.

5. () Yakit sicaklik sensoriinden gelen sinyalle ECU, yakit enjektorlerinin agilis

zamanm belirler ve dolayisiyla motorun sicakken caligtirma karakteristiklerini
maksimize eder.

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

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geg¢iniz.
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OGRENME FAALIYETI-9

( AMAC )

Egzoz geri basing bildirim sensdriinii kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(AMSTIRMA )

»  Yakin cevrenizde bulunan bir servise giderek egzoz geri basing bildirim
sensoOriiniin gorevi, yapisal ozellikleri ve ¢aligmasi hakkinda bilgi toplayarak

siifta arkadaglarinizla paylasinz.

9. EGZ0OZ GERI BASINC BILDIRIM
SENSORU

9.1.Gorevi

Egzoz geri basing bildirim sensdriiniin gorevi, partikiil filtresi bileseninden dnceki ve
sonraki egzoz gazi basincini saptayarak basing farkini belirlemektir.

Sekil 9.1: Egzoz geri basing bildirim sensorii

9.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Bu sensor bolme duvarinin yaninda emme manifoldu akis kontrolii elektrik motorunun
tam arkasinda yer alir. Egzoz gazindaki basinci 6lgen sensor egzoz gazi basincina gore sinyal
ireterek ECU’ya bildirir. ECU aldig1 sinyalle enjektorleri kontrol eder. Ayn1 zamanda ECU
aldig1 bu sinyal sayesinde partikiil filtresinde biriken kurum ve kiil miktarin1 hesaplar.
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Sekil 9.2: Egzoz geri basing bildirim sensoriiniin motor iizerindeki yeri

9.3.Kontrolleri

> Muhtemel ariza kodlar

P2002
P242F
P2452
P2453
P2454
P2455
P2456

Partikiil filtresi basing farki ¢ok diigiik

Partikiil filtresi basing farki ¢cok yiiksek

Partikiil filtresi basing farki anlamsiz

Partikiil filtresi motor kapali, basing farki anlamsiz

Egzoz gaz1 fark basinci sezicisi gerilim ¢ok diisiik

Egzoz gaz1 fark basinci sezicisi gerilim ¢ok yiiksek

Egzoz gazi fark basinci sezicisi atesleme bozuklugu sinyali

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

Egzoz Gaz Diferansiyel Basing Ol¢iim Aralig Olmasi Gereken Degerler
Maksimum gosterge araligi 0....100 kPa

Motor calisma sicakliginda ve relantide 0....1 kPa

Motor devri 3000 1/min devirde 2....10kPa

Tablo 9.1: Egzoz gaz diferansiyel basing degerleri

NOT: Bu degerler partikiil filtresinden dnceki ve sonraki giincel basing farki hakkinda

bilgi verir.

UYARI: Gosterilen deger ne kadar yiiksek ise partikiil filtresinin yiik durumu o denli

yiiksektir.

>

Gerilim beslemesinin kontrolii

Egzoz geri basing bildirim sensorii bileseninin soket baglantis1 ¢ekilmis
olmalidir.
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o Kablo demeti tarafindan 3 numarali terminalden (+) 2 numarali terminale
(-) dogru 6l¢tim yapilir.

Sekil 9.3: Egzoz geri basing bildirim sensoriiniin terminalleri

. Kontak agik itibari ile deger 4,8....5,2 V olmalidir.
Sinyal geriliminin kontrolii

Egzoz geri basing bildirim sensoriin soket baglantisi takili olmalidir.
Uygun adaptor kablolar1 kullanilmalidir.

1 (sinyal) numarali terminalden sasiye dogru dl¢iim yapilir.

Partikiil filitresinin 6niindeki hortum ¢ikarilir.

Bir basing /vakum el pompasini egzoz geri basing bildirim sensoriine
giden hortuma baglanir.

o Kontak agik itibar1 ile degerler asagidaki gibi olmalidir.

o Egzoz geri basing bildirim sensoriine 0 kPa yiiksek basing
uygulaym

o 0,3...0,7V

o Egzoz geri basing bildirim sensoriine 50 kPa yiiksek basing
uygulaymn

o 2,5...29V

o Egzoz geri basing bildirim sensoriine 100 kPa yiiksek basing
uygulayin

o 46...50V

UYARI: 100 kPa = 1 bar

>

Diger ariza olasihiklar

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre
o Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 k&t

o Egzoz geri basing bildirim sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna
ragmen arizali
. Motor kontrol {initesi bileseni arizali
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= UYGULAMA FAALIYETi

Egzoz geri basing bildirim sensdriinii kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar

Oneriler

Parametreleri yorumlayarak egzoz geri
basing bildirim  sensOriiniin  arizali
oldugunu tespit ediniz.

YV Vv VYV V

Ariza arama meniisiinden  motor
kumandasi sistem grubunu seginiz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.

Sistem kontrolii boliimiinden egzoz geri
basing bildirim sensoriinii se¢iniz.

[lk once egzoz geri basing bildirim
sensoriiniin fonksiyon tanimini
okuyunuz.
Muhtemel
okuyunuz.

ariza kodlarim1 ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Sensdriin gerilim beslemesinin
kontroliinii yapiniz.
Sensdriin  sinyal gerilimi

yapimiz.

kontroliini

Egzoz geri basing bildirim sensoriinii
degistiriniz.

Okunan gerilim, sinyal degerleri olmasi
gereken simirlar igersinde  degilse;
hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse egzoz geri basing bildirim
sensoOriinil yenisi ile degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensoriin galigmasini
kontrol ediniz.

Motor isletim sistem grubundan hata
hafizasim1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalic1 arizalarin = silinmig
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensér normal
calisiyor demektir.
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KONTROL LiSTESI

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

Degerlendirme Olgiitleri Evet Hayir

1. Parametreleri yorumlayarak egzoz geri basing bildirim sensoriiniin
arizali oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi1?

3. Egzoz geri basing bildirim sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz O0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplariiz
“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme” ye ge¢iniz.
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Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Egzoz gaz1 basincini saptayarak basing farkini belirlemek hangi sensoriin gérevidir?
A. Yakat sicaklik sensorii
B. Sogutma suyu sicaklik sensorii
C. Egzoz geri basing bildirim sensorii
D. Vuruntu sensorii

2. Egzoz geri basing bildirim sensorii gerilim beslemesi gerilimi kag V‘tur?
A 11,0....135V
B. 64....94V
C.52..74V
D.48...52V

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

3. () ECU egzoz geri basing bildirim sensoriinden aldigi sinyal sayesinde partikiil
filtresinde biriken kurum ve kiil miktarini hesaplar.

4. () Egzoz gaz diferansiyel basing maksimum gosterge araligi 0....10 kPa “dir.

5. () Egzoz geri basing bildirim sensoérii sinyal gerilimi 6l¢timiinde soket baglantisi
takili olmalidir.

DEGERLENDIRME
Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastiriniz. 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 FAALIYETI-10

( AMAC )

Kick-down sensoriinii kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(AMSTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek kick-down sensoriinlin gorevi,
yapisal ozellikleri ve ¢alismas1 hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaslarimzla

paylasiniz.

10.KICK-DOWN SENSORU

10.1.Gorevi

Kick-down sensoriiniin gorevi; ani hizlanmalarda ECU’ya sinyal gondererek gii¢
zenginlestirilmesi saglar.

Sekil 10.1: Kick-down sensorii

10.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Bu sensor bir anahtar gorevi gérmektedir. Gaz pedalinin hemen altindaki taban
dosemesinin {istiine yerlestirilmistir. Gaz pedalina, diren¢ noktasindan ileri sonuna kadar
basildiginda, kick- down sensorii devreye girer ve motor ECU’suna bir sinyal gonderir.

Otomatik sanziman motor devir sayisindan bagimsiz olarak vites kademesini miimkiin
olan en diisiik vitese gecirir. Bu sekilde arag daha seri bicimde hizlanir. Bu 6zelligi sadece
sollama yaparken veya ani hizlanma gerektigi zaman kullanilir. Ciinkii bu fonksiyon yakit
tiiketimini artirmaktadir.
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10.3.Kontrolleri

> Muhtemel ariza kodlar

P1835 Kick-Down Anahtar1 Devre

P1836 Kick-Down Agik Basarisiz Anahtari
P1837 Kick-Down Kisa Basarisiz Anahtari

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

> Gerilim kontrolii
o Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.

o Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 3
numarali terminale (-) dogru 6lgiim yapilir.

V

Sekil 10.2:Gerilim kontrolii

. Kontak ag¢ik durumda iken 6l¢iilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.
> Diger ariza olasiliklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre

Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 kot

Kick-down sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali
Motor kontrol {initesi bileseni arizali
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={ UYGULAMA FAALIYETi

)—

Kick-down sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

Parametreleri yorumlayarak kick-down
sensoOrliniin  arizali  oldugunu tespit
ediniz.

YV VvV Y V VYV

Ariza arama meniisinden = motor
kumandasi sistem grubunu seginiz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii se¢iniz.
Sistem kontrolii boliimiinden kick-down
sensoOriinii se¢iniz.

Ilk once kick-down sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarini

okuyunuz.

ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Sensoriin gerilim kontroliinil yapiniz.

Kick-down sensoriinii degistiriniz.

» Okunan gerilim olmasi gereken sinirlar

igersinde degilse;

hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse kick-down sensoriinii
yenisi ile degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensdriin ¢aligsmasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmis
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensor normal
calisiyor demektir.
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KONTROL LiSTESI

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

Degerlendirme Olgiitleri Evet | Hayir

1. Parametreleri yorumlayarak kick-down sensoriiniin arizali oldugunu
tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

Kick-down sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

w

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

Kendinizi yeterli gérmiiyorsaniz O0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitiin cevaplariniz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Ani hizlanmalarda ECU’ya sinyal gondererek gii¢ zenginlestirilmesini saglamak hangi
sensoriin gorevidir?
A. Yakat sicaklik sensorii
B. Sogutma suyu sicaklik sensorii
C. Kick-down sensorii
D. Vuruntu sensorii

2. Egzoz geri basing bildirim sensorii gerilim beslemesi ka¢ V ‘tur?
A.11,0....135V
B.64...94V
C.52...74V
D.48...52V

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

3. Kick-down sensorii, sensor bir anahtar gorevi gormektedir. ()

4. Kick-down sensorii otomatik sanziman motor devir sayisina bagimli olarak vites
kademesini miimkiin olan en diigiik vitese gegirir. ()

5. Gaz pedalina, direng noktasindan ileri sonuna kadar basildiginda, kick- down sensorii
devreye girer ve motor ECU’suna bir sinyal gonderir.( )

DEGERLENDIRME
Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastiriniz. 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.
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OGRENME FAALIYETIi-11

( AMAC )

Turbo sarj ve basing sensoriinii kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin g¢evrenizde bulunan bir servise giderek turbo sarj ve basing sensdriiniin
gorevi, yapisal oOzellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta

arkadaglarinizla paylaginiz.

11.TURBOSARJ VE BASINC SENSORU

11.1.Gorevi

Turbosarj ve basing sensoOriiniin gorevi; turbosarj basincini yani emme manifoldu
basicini tespit ederek ECU’ya bildirmektir. Eger turbosarj basinci anormal bir sekilde
yiikselirse motor ECU’su motoru korumak i¢in yakit gondermeyi keser.

F ”™
.
N

™
w )

Sekil 11.1: Turbosarj ve basin¢ sensorii
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11.2. Yap

1sal Ozellikleri ve Calismasi

Motorun emdigi havanin emme manifoldundaki basinci, gerilimle dogru orantili
olarak elektrik geriliminde degisimler meydana getirir.

Sensoriin i¢inde basinca gore direnci degisen bir eleman (load- cell) bulunmaktadir.
Bu direng sabit hava kabi {izerine yerlestirilmistir. Emme manifoldu icerisindeki vakum
degistikce direncin degeri degisir, bu diren¢ degisimine gore ECU, manifold vakumunu
algilar. Ayrica kontak ilk a¢ildigi anda emme manifoldundaki basing, atmosfer basincina esit
oldugu i¢in bu andaki basing bilgisi, ECU tarafindan hafizaya referans bilgi olarak alinir.

Motor ¢alist1

&1 zaman bu bilgiye gore calisma diizenlenir.

11.3.Kontrolleri

>

PO069
P0106
P0235
P0236
P0237
P0238

NOT:

Muhtemel ariza kodlar

Emis borusu basici makul degil

Emis borusu basinci olmasi gereken alan disinda

Turbo doldurucu basing verici A dogru degil

Turbo doldurucu basing verici A atesleme bozuklugu sinyali
Turbo doldurucu basing verici A sinyal ¢ok kiiglik

Turbo doldurucu basing verici A sinyal ¢ok kiiciik

Muhtemel ariza kodlar1 ara¢ marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

Emis Borusu Basinci Ol¢iim Aralig Olmasi Gereken Degerler

Motor ¢alisma sicakliginda ve relantide 900....1100 mbar

Tablo 11.1: Emis borusu basinci degerleri

UYARI: Olmast gereken degerler turbosarj ve basing sensorii tarafindan
belirlenmektedir.

Kesilme veya art1 baglantis1 durumunda 2490 hPa degeri gosterilir.

>

Gerilim beslemesinin kontrolii
. Turbosarj ve basing sensorii bileseninin soket baglantisi ¢ekilir.

o Kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 2 numarali terminale
(-) dogru 6l¢tim yapilir.
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Eleman Besleme gerilimi Terminal sayisi Baglant1 ayag:
. 1.Sasi
Turbo Sar'] Ye..BaSIHQ 5V 3 2.Besleme
Sensorii .
3.Sinyal

Sekil 11.2:Sensor ayak pinleri

Sekil 11.3: Turbosarj ve basing sensorii soket baglantis1 ve terminalleri

° Kontak agik itibari ile deger 4,8....5,2 V olmalidir.

> Sinyal geriliminin kontrolii

o Uygun adaptor kablosunu turbosarj ve basing sensoriiniin soket baglantisi
arasina baglanir.
o 3 numarali terminalden sasiye dogru 6l¢iim yapilir.

. Kontak agik itibari ile deger 2,1....2,6 V olmalidir.
> Diger ariza olasihiklar:

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre
o Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 kot

. Turbo sarj ve basing sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizali
. Motor kontrol {initesi bileseni arizali

84



_(UYGULAMA FAALIYETI

)—

Turbo sarj ve basing sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

Parametreleri yorumlayarak turbo sarj
ve basing sensOriiniin arizali oldugunu
tespit ediniz.

YV VvV Y V VYV

Ariza arama meniisinden motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Sistem kontrolii boliimiinden turbo sarj
ve basing sensoriinii se¢iniz.

Ik 6nce turbo sarj ve basing sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarin

okuyunuz.

ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Y Vv

Sensdriin gerilim beslemesinin
kontroliinii yapiniz.
Sensoriin  sinyal

yapiniz.

gerilimi  kontroliinii

Turbosarj sensoriinii degistiriniz.

A\

Okunan gerilim, sinyal degerleri olmasi
gereken smirlar igersinde degilse;
hatlarda kopukluk, kisa devre oldugu
tespit edilirse turbo sarj ve basing
sensOriinil yenisi ile degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmig
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensor normal
calisiyor demektir.
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KONTROL LiSTESI

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

Degerlendirme Olgiitleri Evet Hayir

1. Parametreleri yorumlayarak turbo sarj ve basing sensoriiniin
arizali oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

3. Turbo sarj sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitliin cevaplarimiz
“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme” ye ge¢iniz.

86



Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Turbosarj basincini saptayarak ECU’ya bildirmek hangi sensoriin gérevidir?
A. Yakat sicaklik sensorii
B. Sogutma suyu sicaklik sensorii
C. Egzoz geri basing bildirim sensorii
D. Turbosarj ve basing sensorii

2. Turbosarj ve basing sensorii gerilim beslemesi kag V*tur?
A 11,0....135V
B.48...52V
C.52..74V
D.32...38V

Asagidaki ciimlelerin sonunda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanlis ise Y yazimiz.

3. () Turbosarj basinci anormal bir sekilde yiikselirse ECU motoru korumak i¢in yakit
gondermeyi keser.

4. () Sinyal gerilimi kontroliinde ol¢iilen deger 9,6....11,6 V olmalidir.

5. () Turbo sarj ve basing sensorii olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali olabilir.

DEGERLENDIRME
Cevaplarimizi 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-12

( AMAC )

Darbe sensoriinii kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek darbe sensoriiniin gorevi, yapisal
Ozellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak simifta arkadaglarinizla

paylasiniz.

12. DARBE SENSORU

12.1.Gorevi

Darbe sensoriiniin gorevi; kaza durumunda yakit besleme pompasini devre dist
birakarak, yakit enjeksiyon sisteminden disari sizacak yakit sebebi ile yangin ¢ikmasi
ithtimalini azaltir.

Sekil 12.1: Darbe sensorii

12.2.Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Darbe sensorii, arag tizerinde darbe etkisini en iyi algilayabilecegi bir yerde bulunur.
Araglara gore yerlestirme yerleri degisiklik gosterebilir. Darbe sensorii, konik bir yuvaya
oturtulmus ¢elik bir bilye ve bu bilyeyi yerinde tutmasi igin bir miknatistan olusur. Siddetli
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bir ¢arpisma halinde bilye manyetik kuvvetin etkisinden kurtulur ve yakit pompasinin sasi
baglantisin1 keserek normalde kapali olan elektrik devresini acar. Dolayisiyla da enjeksiyon
sisteminin yakit beslemesini keser.

12.3.Kontrolleri
> Muhtemel ariza kodlari
NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

> Gerilim kontrolii

o Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.
o Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 3
numarali terminale (-) dogru 6lgiim yapilir.

Sekil 12.2: Gerilim kontrolii
> Kontak agik durumda iken 6l¢iilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

> Diger ariza olasihiklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre

Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 k&t

Darbe sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen arizal
Motor Kontrol tinitesi bileseni arizali
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e UYGULAMA FAALIYETi

-

Darbe sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

darbe
tespit

Parametreleri
sensorinin
ediniz.

yorumlayarak
arizali  oldugunu

vV VvV Y VvV V

Ariza arama meniisinden motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Sistem kontrolii bdliimiinden darbe
sensoriinil se¢iniz.

Ik 6nce darbe sensoriiniin fonksiyon
tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarin

okuyunuz.

ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Sensdriin gerilim beslemesinin

kontroliinii yapiniz.

Darbe sensoriinii degistiriniz.

Okunan gerilim olmasi gereken smirlar
icersinde degilse; hatlarda kopukluk,
kisa devre oldugu tespit edilirse darbe
sensoriinil yenisi ile degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensdriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmis
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensor normal
calisiyor demektir.
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KONTROL LiSTESI

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

Degerlendirme Olgiitleri Evet Hayir

1. Parametreleri yorumlayarak darbe sensoriiniin arizali oldugunu
tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

3. Darbe sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplarimiz
“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme” ye ge¢iniz.
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Asagidaki sorular: dikkatlice okuyunuz ve dogru se¢enegi isaretleyiniz.

1. Kaza durumunda yakit besleme pompasini devre disi birakarak yakit enjeksiyon
sisteminden disar1 sizacak yakit sebebi ile yangin ¢ikmasi ihtimalini azaltmak hangi
sensoriin gorevidir?

A. Yakit sicaklik sensorii

B. Sogutma suyu sicaklik sensorii
C. Kick-down sensorii

D. Darbe sensorii

2. Egzoz geri basing bildirim sensorii gerilim beslemesi gerilimi ka¢ V‘tur?
A.48....52V
B. 64....94V
C.52..74V
D. 11,0....12,0V

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

3. () Darbe sensorii kabin igerisinde siiriicti koltugunun altina yerlestirilmistir. ()

4. () Darbe sensorii, konik bir yuvaya oturtulmus celik bir bilye ve bu bilyeyi yerinde
tutmasi i¢in bir miknatistan olusur. ( )

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtariyla karsilagtiriniz. 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 FAALIYETI-13

( AMAC )

Motor yagi sicaklik sensoriinii kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek motor yag: sicaklik sensoriiniin
gorevi, yapisal Ozellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta

arkadaslarinizla paylasiniz.

13. MOTOR YAGI SICAKLIK SENSORU

13.1.Gorevi

Elektronik kontrol {initesine motor yagi sicakligi ile orantili analog sinyal gonderir.
Elektronik kontrol tinitesi bu sensorden gelen bilgiye gore yag viskozitesini hesaplar. Bu
deger HEUI (Hidrolik Tahrikli Elektronik Birim Enjeksiyonu) yakit sistemi mevcut dizel
motorlarinda, piiskiirtiilen yakit miktar1 agisindan 6nemlidir.

NOT: HEUI (Hidrolik Tahrikli Elektronik Birim Enjeksiyonu), enjektorlerin kam mili
tarafindan hareket ettirilmeyen sistem ilk 1993 senesinde tanitildi. Klasik birim enjeksiyon
tarz1 motor kam mili isleminin aksine HEUI sistemi yiiksek basingh enjeksiyonu ¢aligtirmak
icin motor yagini kullanir.

Sekil 13.1: Motor yagi sicaklik sensorii
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13.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Motor yagi sicaklik sensorii sicakliga bagl bir direngtir. NTC (Negatif Sicaklik
Katsayis1) veya rezistor sicaklik sezicisi artan sicakliklarda kendisinin elektrik direncini ¢ok
fazla azaltir. Sezici direnci, gerilim kismi devresinin bir parcasidir. Sezicide 6lgiilen gerilim

boylece sicakliga baglidir. Motor kontrol iinitesi bilesenleri motor yagi sicaklik sensoriindeki
degisen gerilim diisiislerini degerlendirerek motor yag: sicakligini hesaplar.

13.3.Kontrolleri

> Muhtemel ariza kodlari

1015 Motor yag1 sicaklik sensorii maksimum deger asildi.
1016 Motor yag1 sicaklik sensorii minimum degerin altinda kald.

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkagi tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

Motor Yagi Sicakhigi Ol¢iim Arahg Olmasi Gereken Gercek Degerler
Maksimum gdsterge araligi -20....150°C
Motor calisma sicakliginda ve relantide 20 °C o
< 60....50°C
cevre sicakliginda

Tablo 13.1: Motor yag: sicakh@: degerleri

UYARI: -20 °C 6l¢tim degerlerindeki olasi ariza nedeni motor yagi sicaklik sensorii
akim devresinin devre disi kalmasidir. 150 °C ol¢iim degerlerindeki olasi ariza nedeni
hatlarin zarar gormiis olmasi ya da kisa devre olmasidir.

> Gerilim beslemesinin kontrolii
o Motor yagi sicaklik sensoriiniin soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.
o Sistem test adaptoriinde 2-15 numarali terminalden 2-39 numarali
terminale dogru Sl¢lim yapilir.

. Kontak agik itibari ile deger 4,5....5,5 V olmalidir.

> Direnclerin kontrolii

o Motor yagi sicaklik sensoriiniin soket baglantisi takili olmalidir.

o Sistem kontrol adaptoriindeki baglanti hatti kumanda cihazi tarafindan
kopmustur.

. Sistem test adaptoriinde 2-15 numarali terminalden 2-39 numarah

terminale dogru 6l¢iim yapilir.
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Kontak kapatilmistir.
Olmasi gereken degerler sinyal gerilimi kontroliinden sonra verilmistir.

Sinyal gerilimi kontrolii

o Sistem kontrol adaptoriinii tam olarak baglaymiz.

o Sistem test adaptoriinde 2-15 numarali terminalden 2-39 numaral
terminale dogru Sl¢tim yapilir.

. Kontak agik itibari ile degerler asagida verilmistir.

0° C ‘de direng/gerilim 5,60....5,90 kohm 4,10 .4,30V
20 ° C ‘de direng/gerilim 2,45....2,55 kohm 3,50.3,70V
40 ° C ‘de direng/gerilim 1,1....1,2 kohm 2,5...2,8V
60 ° C ‘de direng/gerilim 0,55....0,65 kohm 1,8...2,0V
80 ° C ‘de direng/gerilim 0,31....0,33 kohm 1,1....13V
100 ° C ‘de direng/gerilim 0,19....0,20 kohm 0,7....09V

O O O O O O

Diger ariza olasiliklar:

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre
o Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglanti kétii

o Motor yagi sicaklik sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizali
. Motor Kontrol {initesi bileseni arizali
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_(UYGULAMA FAALIYETI

)—

Motor yagi sicaklik sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar

Oneriler

Parametreleri yorumlayarak motor yagi
sicaklik sensoriiniin  arizali oldugunu
tespit ediniz.

vV VvV Y V V

Ariza arama meniisinden motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Sistem kontrolii boliimiinden motor yag1
sicaklik sensoriinii seginiz.

Ik &nce motor yag1 sicaklik sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarin

okuyunuz.

ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Y

A\ 74

Sensdriin gerilim beslemesinin
kontroliinii yapiniz.

Sensoriin direng kontroliinii yapiniz.
Sensoriin - sinyal gerilimi  kontroliinii

yapiniz.

Motor  yagr  sicaklik  sensoriini

degistiriniz.

Okunan gerilim, direng, sinyal gerilim
degerleri olmast  gereken  smirlar
icersinde degilse; hatlarda kopukluk,
kisa devre oldugu tespit edilirse motor
yagt sicaklik sensoriinii  yenisi ile
degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmig
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensdr normal
calisiyor demektir.
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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

1. Parametreleri yorumlayarak motor yagi sicaklik sensoriiniin
arizali oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

3. Motor yagi sicaklik sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirmeye geginiz.
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Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Motor yagr sicakligini saptayarak ECU’ya bildirmek hangi sensoriin gorevidir?
A. Yakat sicaklik sensorii
B. Sogutma suyu sicaklik sensorii
C. Motor yag sicaklik sensorii
D. Turbosarj ve basing sensorii

2. Motor yag sicaklik sensorii gerilim beslemesi gerilimi kag¢ Vtur?
A . 11,0....135V

B.45...55V
C.52..74V
D.32...38V

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

3. () ECU yag sicaklik sensoriinden gelen bilgiye gore yag viskozitesini hesaplar.

4. () NTC (Negatif Sicaklik Katsayis1) sicaklik sezicisi artan sicakliklarda kendisinin
elektrik direncini ¢ok fazla artirir.

5. () Motor yag1 sicaklik sensorii olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali olabilir.

DEGERLENDIRME
Cevaplarimizi cevap anahtartyla karsilagtirmiz. 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.
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OGRENME FAALIYETIi-14

( AMAC )

Yag basing ve seviye sensoriinii kontrol ederek degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek yag basing ve seviye sensdriiniin

gorevi, yapisal Ozellikleri ve calismast hakkinda bilgi toplayarak sinifta

arkadaslarinizla paylasiniz.

14.MOTOR YAG BASINC VE SEVIYE
SENSORU

14.1.Gorevi

Yag basing sensorii, motor yag basinci bilgisini elektronik kontrol {initesine gonderir.
Yag seviye sensoril ise motor yagi seviyesini elektronik kontrol iinitesine bildirerek siiriicliyii

uyarir.

N

Sekil 14.1: Motor yag seviye sensorii Sekil 14.2: Motor yag basin¢ sensorii

14.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Motor yag basinci ve seviyesi degeri elektronik kontrol iinitesi tarafindan siirekli
olarak takip edilerek gosterge panosuna iletilir.

Motorun emniyetli ¢aligmasina yonelik kritik oneme sahip sensordiir. Motor yag
basincinda meydana gelebilecek anormal bir diisme durumunda motor elektronik kontrol
tinitesi tarafindan siiriiciden bagimsiz olarak motor durdurulur.
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Sekil 14.3: Motor yag seviye sensoriiniin Sekil 14.3: Motor yagi basing sensoriiniin

motor iizerindeki yeri motor iizerindeki yeri

14.3. Kontrolleri

>

1615
1616
1617
2017
2020
2021

Yag basing sensorii muhtemel ariza kodlari

Motor yag basing sensorii maksimum deger asildi.
Motor yag basing sensorii minimum deger altinda kaldi.
Motor yag basing sensorii sinyal uyumsuz

Motor yag basing sensorii sinyal uyumsuz

Motor yag basing sensorii minimum deger altinda kaldi.
Motor yag basing sensorii minimum deger altinda kaldi.

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmasi gerekir.

Motor Yag Basinc1 Olciim Arahig Olmast Gereken Gergek
Degerler

Maksimum gosterge araligi 0....500 kPa

Motor calisma sicakliginda, yag seviyesi tamam

Motor devir sayisint degistirdigimiz zaman 100....500kPa

olmalidir.

Tablo 14.1: Motor yag basinci degerleri

Uyari: Degerler, artan motor devir sayisi ile yiikselmektedir.

>

Gerilim beslemesinin kontrolii

o Sistem test adaptoriinde 2-06 numarali terminalden 2-10 numarali
terminale dogru Sl¢lim yapilir.

. Kontak agik olmasi itibari ile deger 4,5....5,5 V olmalidir.
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> Sinyal gerilimi kontrolii

. Sistem test adaptoriinde 2-10 numarali terminalden 2-32 numarali
terminale dogru 6l¢iim yapilir.
. Motor ¢alisma sicakliginda ve relantide 1,0....3,0 V olmalidir.

»  Diger ariza olasiliklari

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre
o Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 kotii

o Motor yagi basing sensorii bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizali
o Motor kontrol {initesi bileseni arizali

> Yag seviye sensorii muhtemel ariza kodlari

2026 Motor yag seviye sensorii sinyali saha diginda

2509 Motor yag seviye sensorii kesilme/sinyal yok.

2515 Motor yag seviye sensorii maksimum deger asildi.

2516 Motor yag seviye sensoOrii minimum degerin altinda kald.

2517 Motor yag seviye sensorii sinyal uyumsuz
Motor Yag Konumu Olciim Aralig Olmasi Gereken Gercek Degerler
Maksimum gosterge araligi -10....13 Gergek :1
Motor ¢aligma sicakliginda ve relantide iken
motoru durdurun ve kontagi devreye aliniz. 1....2 min’e gére deger -6,0....2,0
Gergek:1 olmalidir.

Tablo 14.2: Motor yagi konumu degerleri
> Direnc kontrolii
o Kontak kapatilmig olmalidir.
o Sistem test adaptoriinde 2-23 numarali terminalden 2-49 numarali

terminale dogru Sl¢tim yapilir.
. Olgiilen deger 20....24 Ohm olmalidr.

> Diger ariza olasihiklar:

o Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre
o Soket baglantilarinda baglant1 yok ya da baglant1 kot

o Motor yag1 seviye sensoOril bileseni olumlu kontrol sonucuna ragmen
arizali
o Motor Kontrol tinitesi bileseni arizal
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e UYGULAMA FAALIYETi

—

Yag basing ve seviye sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

Islem Basamaklar

Oneriler

Parametreleri yorumlayarak yag basing
ve seviye sensoril arizali oldugunu tespit

>

>

>

Ariza arama meniisiinden  motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.
Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Sistem kontrolii boliimiinden yag basing

ve seviye sensoOriinii seciniz.

ediniz. > Ilk once yag basing ve seviye
sensoriiniin fonksiyon tanimini
okuyunuz.
» Muhtemel ariza kodlarin1 ekrandan
okuyunuz.
» Sensoriin gerilim beslemesinin
e iy .. kontroliinii yapiniz.
Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz. > Sensoriin sinyal gerilimi kontroliinii
yapiiz.
» Okunan gerilim beslemesi, direng, sinyal

Yag basing sensoriini

degistiriniz.

ve seviye

gerilim degerleri olmasi gereken sinirlar
icersinde degilse; hatlarda kopukluk,
kisa devre oldugu tespit edilirse yag
basing ve seviye sensoriinii yenisi ile
degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensdriin ¢alismasini
kontrol ediniz.

Motor isletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalic1 arizalarin = silinmig
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensér normal
calisiyor demektir.
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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

1. Parametreleri yorumlayarak yag basing ve seviye sensoriiniin arizali
oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

3. Yag basing ve seviye sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz O0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplariniz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki sorularn dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Motor yag1 basincini saptayarak ECU’ya bildirmek hangi sensoriin gérevidir?
A. Yakat sicaklik sensorii
B. Sogutma suyu sicaklik sensorii
C. Motor yag sicaklik sensorii
D. Motor yag basing sensorii

2. Motor yag1 seviyesini saptayarak ECU’ya bildirmek hangi sensoriin gorevidir?
A. Yakat sicaklik sensorii
B. Motor yag seviye sensorii
C. Motor yag sicaklik sensorii
D. Motor yag basing sensorii

3. Motor yag basing sensorii gerilim beslemesi gerilimi kag V- tur?
A 11,0....135V
B.45...55V
C.52..74V
D.32..38V

Asagidaki ciimlelerin sonunda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanhs ise Y yazimiz.

4, () Yag basing sensorii motorun emniyetli ¢alismasina yonelik kritik 6neme sahip
sensordiir.

5. () Motor yagi seviye sensorii olumlu kontrol sonucuna ragmen arizali olabilir.
DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtartyla 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 FAALIYETI-15

( AMAC )

Krank mili konum sensoriinii kontrol ederek ve degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin g¢evrenizde bulunan bir servise giderek krank mili konum sensdriiniin
gorevi, yapisal oOzellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak simifta

arkadaglarinizla paylaginiz.

15. KRANK MILi KONUM SENSORU

15.1. Gorevi

Krank mili konum sensoriiniin gorevi; krank milinin devir sayisimi ve tam
pozisyonunu, bagka bir ifade ile agisal konumunu tespit ederek ECU’ya iletmektir. Ayni
zamanda bu bilgiyi, elektronik kontrol tinitesi tarafindan gosterge tablosundaki motor devir
saatine gdndermektir.

Krank milinin agisal konumu; piiskiirtme agisini, buna gore de elektronik kontrol
iinitesi tarafindan piskiirtme siiresinin hesaplanmasi i¢in tetikleme noktasini verir. Gergek
zamanli olarak krank mili devir sayisinin algilanabilmesi i¢in endiiktif sensorler kullanilir.

Sekil 15.1: Krank mili konum sensorii
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Sekil 15.2: Krank mili konum sensdériiniin motor iizerindeki yeri

15.2. Yapisal Ozellikleri ve Cahsmasi
> Yapisal 6zellikleri

Bu sensor igersinde kalict bir miknatis (1) ve sensor bobini (5) bulunan boru seklinde
bir muhafazadan olusur.

1
\\‘
B _f 1. Kalict miknatis
2. Motor hizi-referans sensoru
3. Blok
4. Demir nuve
5. Sensor bobini
- 6. Disler
\ ’ ,K‘m
> il -
<l ~
r \/

Sekil 15.3: Krank mili konum sensdriiniin yapisi

> Calismasi

Miknatis (1) tarafindan olusturulan manyetik akimda disgli carkta bulunan, dissiz
(8bos) kismin gectigi sirada bir sinyal degisimi meydana gelir. Bu sinyal degisimi, sargilarin
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uclarinda, sirayla pozitif (sensoriin karsisinda bosluk olmasi) voltaj olusturacak bir
elektromotor kuvveti meydana getirir. Diger tiim faktorler ayni kalmak sartiyla sensordeki en
yiiksek ¢ikis voltaji sensor ve dis (bosluk) arasindaki uzakliga baglidir. Disli cark 60 dise
sahiptir, bunlardan 2 tanesi referans olusturmak iizere bosaltilmistir. Boylece her bir dis
adimi 6° lik bir agiya (360° lik ag1 60 dise boliinmiis) senkronizasyon (es zamanlama) noktasi
iki eksik disi takip eden ilk disin sonunda tanimlanir; bu aralik sensoriin altindan gectiginde
motor, 1-4 piston ¢ifti UON’den 114° énde konumdadar.

(v)

A
: n

LARARARAR ARARARA,
VUUUUUIT; | JUVTUOvY

o
®

1. Krank  mili
konum sensorii

2. Disli  carkli
krank mili kasnag:

3. Sinyal ¢iktisi
4, Iki adet eksik
dise es diisen sinyal

Sekil 15.4: Krank mili konum sensoriiniin caliymasi

> Muhtemel ariza kodlari

P0315 Krank mili konum sensorii bilesenler 6grenilmemis.
P0320 Krank konum sensorii sinyal mevcut degil

P0335 Krank mili konum sensorii fonksiyon kesintisi
P0336 Krank mili konum sensorii sinyal uyumsuz

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmasi gerekir.

Elektrik tesisati baglantisi: Krank mili konum sensorii ECU’ya (30 ve 49’uncu

uclar) sasilenmis durumda ve iizeri dig etkileri kesen kilifla korunmus kablo demeti ile
baglanmustir.
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1 2 3

30

Sekil 15.5: Elektrik tesisat1 baglantisi Sekil 15.6: Sensor terminalleri
Eleman Besleme gerilimi Terminal sayisi Baglant1 ayag:
- 1.Besleme
Krank Mili Konum 5V 3 2.Sinyal
Sensorii .
3.Sasileme

Sekil 15.7: Sensor ayak pinleri

> Gerilim kontrolii

o Soket baglantisi ¢ekilmis olmalidir.
o Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 3
numarali terminale (-) dogru 6lglim yapilir.

Sekil 15.8: Gerilim kontrolii
> Kontak agik durumda iken 6l¢iilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidir.

> Direnc kontrolii
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o Kontak anahtarini kapali konuma getiriniz.

o Krank mili konum sensoérii bileseninin soket baglantisini sokiiniiz.

. Ohmmetre ile bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) 2 numarali
terminale (-) dogru direng 6l¢timii yapilir.

o -10....... 50 °C itibari ile degerler 480....... 540 Ohm arasinda olmalidir.

=0

Sekil 15.9: Diren¢ kontrolii

NOT: Terminallerden yapilacak diren¢ dl¢iimiindeki degerler arag marka ve modeline
gore degisiklik gosterebilir. Olas1 diren¢ mukayeselerini diagnos cihazindaki olmasi gereken
degerlere gore yapiniz.

> Sinyal kontrolii

Motor ¢aligma sicakliginda ve rolanti devrindeki sinyal akislar1 asagidaki gibi
olmalidir.

80 120 160 H.‘

Sekil 15.10: Krank mili konum sensorii osiloskop sinyal akisi

o Osiloskop kullanilmalidir.

o Krank mili konum sensorii bileseninin soket baglantis1 takili olmalidir.

. Uygun adaptor kablosu krank mili konum sensorii bileseninin soket
baglantis1 arasina baglanmalidir.

. Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ), 2 numarali terminale ( - )

dogru 6l¢tim yapilir.
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> Sensor ile disli cark arasindaki boslugun kontrolii

Sensor ile disli ¢ark arasindaki bosluk sentil yardimiyla 6l¢iilmelidir. Bogluk 0.5mm-
1.5 mm arasinda olmalidir.

Sekil 15.11: Sensor ile disli cark arasi boslugun dl¢iilmesi

»  Diger ariza olasihiklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olup olmadigi,
Soket baglantilarinda korozyon olup olmadigi,

Sasi baglantilari,

Impuls carkinda hasar, kirlenme veya gevseme olup olmadigi,

Motor kontrol {initesi bileseni arizali olup olmadigi kontrol edilir.
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———{ UYGULAMA FAALIYETI

>

Krank mili konum sensoriinii kontrol edip degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

» Parametreleri yorumlayarak krank mili
konum sensoériiniin arizali oldugunu
tespit ediniz.

vV VvV Y VvV V

Ariza arama meniisinden motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Sistem kontrolii boliimiinden krank mili
konum sensoriinii seginiz.

Ik énce krank mili konum sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarin

okuyunuz.

ekrandan

» Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

VVVY

Sensdriin gerilim kontroliinii yapiniz.
Sensoriin direng kontroliinii yapiniz.
Sensoriin sinyal kontroliini yapiniz.
Sensdr ile disli ¢ark arasindaki boslugun
kontroliinii yapiniz.

» Krank mili
degistiriniz.

konum sensoruni

Okunan gerilim, direng degerleri olmasi
gereken smirlar  igersinde degilse;
osilaskopta olusan sinyal olmas1 gereken
sekilde degil ise hatlarda kopukluk, kisa
devre oldugu tespit edilirse krank mili
konum sensoriinii yenisi ile degistiriniz.

» Diagnos cihazi ile sensoriin ¢aligmasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmis
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensor mnormal
calisiyor demektir.
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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

1. Parametreleri yorumlayarak krank mili konum sensoriiniin arizali
oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

3. Krank mili konum sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki sorular dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Krank milinin agisal konumunu tespit ederek ECU’ya bildirmek hangi sensdriin
gorevidir?
A. Krank mili konum sensorii
B. Emme havasi sicaklik sensorii
C. Vuruntu sensorii
D. Kam mili konum sensori

2. Asagidaki arizalardan hangileri krank mili konum sensoriine ait olabilir?
. Krank mili konum sensorii bilesenler 6grenilmemis
Il.  Krank konum sensorii sinyal mevcut degil
Il Krank mili konum sensorii fonksiyon kesintisi
IV. Krank mili konum sensorii sinyal uyumsuz

A. Yalmz I
B. lvell
C. I, 1,
D. Hepsi
3. Krank mili konum sensoérii sinyal kontroliine iligkin ifadelerden hangisi yanlistir?

A. Osiloskop kullanilmalidir.

B. Krank mili konum sensorii bileseninin soket baglantisi takili olmalidir.

C. Uygun adaptor kablosu krank mili konum sensorii bileseninin soket baglantisi
arasina baglanmalidir.

D. Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) , 3 numarali terminale ( - ) dogru
Olciim yapilir.

4, Krank mili konum sensorii ile disli ¢ark arasindaki bosluk hangi 6l¢ii aleti ile dl¢iiliir?
A. Osilaskop
B. Mikrometre
C. Sentil
D. Kumpas

5. Krank mili konum sensorii ile digli ¢ark arasindaki bosluk ka¢ mm araliginda
olmalidir?
A. 0,5-1,5mm
B. 1,5-2,0 mm
C. 2,0-25mm
D. 2,5-3,0 mm

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtariyla karsilastiriniz. 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.
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OGRENME FAALIYETIi-16

( AMAC )

Kam mili konum sensoriinii kontrol edebilecek ve degistirebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Yakin g¢evrenizde bulunan bir servise giderek kam mili konum sensériiniin
gorevi, yapisal Ozellikleri ve calismasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta

arkadaslarinizla paylasiniz.

16.KAM MILIi KONUM SENSORU

16.1.Gorevi

Kam mili pozisyon (konum) sensdriiniin gérevi; kam milinin pozisyonu ve hizina ait
bilgileri alarak ECU’ya gondermektir. Bu sensor atesleme sisteminde rol alan sensérlerden
bir tanesidir. Bu sensor aracin hizina, kam milinin pozisyonuna, silindirin bulundugu
konuma gore supaplarin kapanma zamanlarin1 hesaplayarak dogru yanma aninda bujilerin
ateslemesini saglar.

".1
!

s -
ot

Sekil 16.1: Kam mili konum sensorii

16.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi
Kam mili konum sensorii Hall-etkisi prensibine gére ¢alisir. icinden akim gegen yari

iletken bir tabaka (kuvvet cizgileri akim yonii ile dik a¢1 teskil etmektedir) uclar1 arasinda
“HALL” voltaji1 denen bir gerilim farki iiretir.
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Sayet akim giddeti sabit kalirsa iiretilen voltaj sadece manyetik alanin siddetine bagh
kalir; bu nedenle frekansi, manyetik alandaki degisim hizi ile orantili modiiler bir elektrik
sinyali elde etmek i¢in manyetik alan siddetindeki dik degisim yeterlidir.

Bu degisimi elde etmek i¢in sensdr bir seri penceresi (kasnagin i¢ kismi) bulunan bir
metal bilezige sahiptir.

Hareket esnasinda bilezigin metal kismu sensérii kapatir ve manyetik akimi
engelleyerek diisiik bir ¢ikig sinyali olusmasina neden olur. Islemin tersi olarak ara bosluga
karsilik geldiginde manyetik akim dolayisi ile sensor yiiksek bir sinyal tiretir.

: .
e ]

1.Deflektor
2.Manyetik malzeme
3.Ara bosluk

Sekil 16.2: Hall-Etki prensibi

- Motor
Sinyali olmadiginda Motor giicii, tork Motor kendiliginden
sinirlama calismaz
stop eder
Mars sirasinda krank mili X
konum sensorii. . ...
Motor c¢alisirken krank mili X
konum sensdrii. . ...
Mars sirasinda kam mili X X
konum sensorii. ....
Motor c¢alisirken kam mili X
konum sensdrii. . ...
Her iki sensoriin..... X

Tablo 16.1: Krank mili ve kam mili ariza konumlari

Motor calistirildiginda elektronik kontrol {initesi tarafindan krank mili konum sensorii
ve eksantrik (kam) mili konum sensorii sinyallerinin senkronizasyonu kontrol edilir. Her iki
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sinyal de mevcutsa biitin aksiyonlar krank mili konum sensoérii sinyaline baglanir.
Sinyallerden birinin olmamasi1 durumunda elektronik kontrol {initesi tarafindan yapilan
islemler ve motorun ¢aligma durumu Tablo 17.1°de gosterilmistir.

16.3. Kontrolleri

> Muhtemel ariza kodlar:

P0340 Kam mili konum sensorii

P0341 Kam mili konum sensorii sinyal uyumsuz

P0342 Kam mili konum sensorii giris sinyali diistik

P0342 Kam mili konum sensoérii giris sinyali yiiksek

P0345 Kam mili konum sensorii A (Bank 2)

P0347 Kam mili konum sensorii A (Bank 2)giris sinyali diisiik
P0348 Kam mili konum sensorii A (Bank 2)giris sinyali yiiksek
P0365 Kam mili konum sensérii B (Bank 1)

P0367 Kam mili konum sensoérii B (Bank 1)giris sinyali diistik
P0368 Kam mili konum sensorii B (Bank 1)giris sinyali yiiksek

NOT: Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.

Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkaci tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

Elektrik tesisati baglantisi: Asagidaki sekilde kutulardaki sayillar ECU uglarim
gostermektedir.

1 ]
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Sekil 16.3: Elektrik tesisat1 baglantisi Sekil 16.4: Sensor terminalleri

Eleman Besleme gerilimi Terminal sayisi Baglant1 ayag

. 1.Besleme

Kam Mili Konum 5V 3 2.Sinyal
Sensori :
3.Sasileme

Sekil 16.5: Sensor ayak pinleri
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> Gerilim kontrolii

. Soket baglantisi ¢cekilmis olmalidir.
. Voltmetre ile kablo demeti tarafindan 1 numarali terminalden (+) 3
numarali terminale (-) dogru dl¢iim yapilir.

V

Sekil 16.6: Gerilim kontrolii

Kontak ag¢ik durumda iken 6l¢iilen gerilim 4,8...5,2 V olmalidur.

> Direnc kontrolii
o Kontak anahtarini kapali konuma getiriniz.
o Kam mili konum sensorii bileseninin soket baglantisini sokiiniiz.
. Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) 2 numarali terminale ( -)

dogru direng Sl¢limii yapilir.
o -10....... 50 °C itibari ile degerler 480....... 540 Ohm arasinda olmalidir.

o

Sekil 16.7:Direnc¢ kontrolii

NOT: Terminallerden yapilacak direng 6l¢limiindeki degerler ara¢ marka ve modeline
gore degisiklik gosterebilir. Olasi direng mukayeselerini diagnos cihazindaki olmasi gereken
degerlere gore yapiniz.
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Sinyal kontrolii

Osiloskop kullanilmalidir.

Kam mili konum sensorii bileseninin soket baglantisi takili olmalidir.
Uygun adaptor kablosu kam mili konum sensorii bileseninin soket
baglantis1 arasina baglanmalidir.

Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) , 2 numarali terminale ( -)
dogru 6l¢lim yapilir.

Motor calisma sicakliinda ve rolanti devrindeki sinyal akislan1 asagidaki gibi

olmalidir.

| -_'-:
5

1118

Pun—

40 80 120 60 (ms)

Sekil 16.8: Kam mili konum sensorii osiloskop sinyal akisi

»  Diger ariza olasihiklar:

Hatlarda kopukluk, artiya ya da sasiye dogru kisa devre olup olmadig,
Soket baglantilarinda korozyon olup olmadigi,

Sasi baglantilari,

Impuls carkinda hasar, kirlenme veya gevseme olup olmadigi,

Motor kontrol {initesi bileseni arizali olup olmadig1 kontrol edilir.
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—————{ UYGULAMA FAALIYETi

)

Kam mili konum sensoriinii kontrol ederek ve degistiriniz.

Islem Basamaklar

Oneriler

Parametreleri yorumlayarak kam mili
konum sensoériiniin arizali oldugunu
tespit ediniz.

YV VvV Y V VY

Ariza arama meniisinden = motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii se¢iniz.
Sistem kontrolii boliimiinden kam mili
konum sensoriinii seginiz.

Ik énce kam mili konum sensoriiniin
fonksiyon tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarini

okuyunuz.

ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

Sensoriin gerilim kontroliinil yapiniz.
Sensdriin direng kontroliinii yapiniz.
Sensdriin sinyal kontroliinii yapiniz.

Kam mili konum sensoriinii degistiriniz.

Y| VVY

Okunan gerilim, diren¢ degerleri olmasi
gereken  smirlar  igersinde  degilse;
osilaskopta olusan sinyal olmasi gereken
sekilde degil ise; hatlarda kopukluk, kisa
devre oldugu tespit edilirse kam mili
konum sensoriinil yenisi ile degistiriniz.

Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini
kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmig
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensor normal
calisiyor demektir.
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KONTROL LiSTESI

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

Degerlendirme Olgiitleri Evet | Hayir

1. Parametreleri yorumlayarak kam mili konum sensdriiniin arizal
oldugunu tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi1?

3. Kam mili konum sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki sorulan dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Kam milinin pozisyonu ve hizina ait bilgileri alarak ECU’ya gondermek hangi
sensoriin gorevidir?
A. Vuruntu sensorii
B. Krank mili konum sensorii
C. Emme havasi sicaklik sensorii
D. Kam mili konum sensorii

2. Kam mili konum sensorii motorda hangi sisteme ait sensordiir?
A. Yaglama sistemi
B. Atesleme sistemi
C. Yakt sistemi
D. Mars sistemi

3. Krank ve kam miline ait ariza konumlarindan hangisi yanlistir?
A. Mars sirasinda krank mili konum sensorii sinyali olmadiginda motor ¢alisir.
B. Motor galisirken krank mili konum sensorii sinyali olmadiginda motor ¢aligir.
C. Mars sirasinda kam mili konum sensorii sinyali olmadiginda motor ¢alisir.
D. Motor calisirken kam mili konum sensorii sinyali olmadiginda motor ¢alisir.

4. Asagidaki ariza kodlarindan hangisi kam mili konum sensoriine aittir?
A. Kam mili konum sensorii sinyal uyumsuz
B. Kam mili konum sensdrii giris sinyali diisiik
C. Kam mili konum sensorii giris sinyali yiiksek
D. Hepsi

5. Kam mili konum sensorii sinyal kontroliine iliskin ifadelerden hangisi yanlistir?
A. Osiloskop kullanilmalidir.
B. Kam mili konum sensorii bileseninin soket baglantisi takili olmamalidir.
C. Uygun adaptor kablosu kam mili konum sensorii bileseninin soket baglantisi
arasina baglanmalidir.
D. Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) , 2 numarali terminale ( - ) dogru
Ol¢tim yapilmalidir.

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

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayimiz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki 6grenme faaliyetine geciniz.
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OGRENME FAALIYETIi-17

( AMAC )

Vuruntu sensdriinii kontrol edebilecek ve degistirebileceksiniz.

(AMSTIRMA )

> Yakin ¢evrenizde bulunan bir servise giderek vuruntu sensoriiniin gorevi,
yapisal 6zellikleri ve ¢aligmasi hakkinda bilgi toplayarak sinifta arkadaglarinizla

paylasiniz.

17.VURUNTU SENSORU

17.1. Gorevi

Vuruntu sensoriiniin  gorevi; motorda vuruntu yapan silindirin ECU tarafindan
taninmasini ve sadece s6z konusu silindirin bujisinin atesleme avansinin degistirilmesini
saglayan bir sinyal {iretmektir.

Sekil 17.1: Fisli ve kablolu vuruntu sensorii

17.2. Yapisal Ozellikleri ve Calismasi

Miimkiin olan en iyi motor ¢aligmasi ve ayni zamanda biitiin ¢alisma sartlarinda
yiiksek randiman elde edebilmek i¢in atesleme noktasinin miimkiin oldugu kadar vuruntu
limitine yakin bir sekilde kontrol edilmesi zorunludur.

Elektronik atesleme kontrol sistemi iki temel unsura sahiptir.
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> Vuruntu sensorii filtre tinitesi
> Elektronik atesleme kontrolii vuruntu sensorii

Vuruntu sensorii motorun ¢alismasi esnasinda piezzo kristallerin titresimi sonucunda
olugsan gerilim sayesinde motordaki vuruntuyu tespit eder. Vuruntu sensorii daha sonra
vuruntunun siddeti ile artan bir alternatif akim voltaji iiretecektir.

Sekil 17.2: Normal yanma ve vuruntu sinyalleri

Vuruntu sensorii igerisindeki sont rezistans, elektronik kontroliin 5 voltunun asagi
cekilmesine neden olur boylece yaklasik 2.5 volt 6l¢iim verecektir. Vuruntu sensorii 2.5
voltluk direkt akim voltajinda tasinan bir alternatif akim sinyali {iretir. Bu alternatif akim
voltajint filtre {initesine gonderir. Ardindan filtre tinitesi, vuruntuyu azaltmak i¢in elektronik
atesleme avansini ayarlar. Avans 0.5° den 2° ye kadar devam eden adimlarla vuruntu sona
erinceye kadar azaltilir. Sinyalin almamamas1 durumunda atesleme avansi ECU tarafindan
15° ye kadar azaltilir.

$ONT A
REZISTANS
W
=3
PIEZZO
KRISTAL

Sekil 17.3: Vuruntu sensorii i¢ yapisi
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Montaj yeri: Motor blogunun {ist kismu silindirlerin ortasidir.
- G

17.3. Kon

>

P0327
P0328
P0332
PO333

NOT:

Vuruntu

Sensorii § v t

~——

\WW/«/I/!/!Mmrmwﬂ M,

trolleri

Muhtemel ariza kodlar:

Vuruntu sensorii 1 giris sinyali diisiik
Vuruntu sensorii 1 giris sinyali yiiksek
Vuruntu sensorii 2 giris sinyali diisiik
Vuruntu sensorii 2 giris sinyali yiiksek

Besleme Terminal Bagla,ntl
Eleman s ayagi
gerilimi sayisi
1.Besleme
Vuruntu 5V 2 2.Sasi
sensoru

Sekil 17.5: Vuruntu sensorii terminalleri ve ayak pinleri

Muhtemel ariza kodlar1 arag marka ve modeline gore degisiklik gosterebilir.
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Yukaridaki ariza kodlarindan bir ya da birkagi tespit edildiginde asagidaki kontrollerin
yapilmas1 gerekir.

> Direng kontrolii

o Kontak anahtarini kapali konuma getiriniz.
o Vuruntu sensoril bileseninin soket baglantisini sokiiniiz.
. Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) 2 numarali terminale ( -)

dogru direng Sl¢limii yapilir.
o 20 °C itibar ile degerler 120....... 280 Ohm arasinda olmalidir.
NOT: Terminallerden yapilacak direng dl¢limiindeki degerler arag marka ve modeline
gore degisiklik gosterebilir. Olas1 diren¢ mukayeselerini diagnos cihazindaki olmasi gereken

degerlere gore yapiniz.

> Sinyal kontrolii

o Osiloskop kullanilmalidir.

o Vuruntu sensorii bileseninin soket baglantisi takili olmalidir.

o Uygun adaptér kablosu kam mili konum sensorii bileseninin soket
baglantisi arasina baglanmalidir.

o Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ), 2 numarali terminale ( - )

dogru 6lglim yapilir,

Sinyal akis1 4000 1/min olmalidir.

“r‘ 1- I “

Sekil 17.5: Osilaskopta vuruntu sensorii sinyal akisi
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_(UYGULAMA FAALIYETI

)

Vuruntu sensoriinii kontrol ederek degistiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

Parametreleri
sensorinin
ediniz.

yorumlayarak  vuruntu
arizali  oldugunu tespit

vV VvV Y VvV V

Ariza arama meniisinden motor
kumandasi sistem grubunu se¢iniz.

Oto teshis-genel bakis meniisiinden
sistem kontrolii boliimiinii seginiz.
Sistem kontrolii boliimiinden vuruntu
sensoriinil se¢iniz.

Ik énce vuruntu sensdriiniin fonksiyon
tanimini okuyunuz.
Muhtemel ariza kodlarin

okuyunuz.

ekrandan

Sensoriin elektriki kontrollerini yapiniz.

A\ 74

Sensoriin direng kontroliinii yapiniz.
Sensoriin sinyal kontroliini yapiniz.

Vuruntu sensoriinii degistiriniz.

» Okunan direng degerleri olmas1 gereken

sinirlar igersinde degilse; osilaskopta
olugan sinyal olmasi gereken sekilde
degil ise; hatlarda kopukluk, kisa devre
oldugu tespit edilirse vuruntu sensdriinii
yenisi ile degistiriniz.

Diagnos  cihazi  ile  sensoriiniin

calismasini kontrol ediniz.

Motor igletim sistem grubundan hata
hafizasin1 tekrar okuyarak daha Once
buldugunuz kalict arizalarin silinmis
oldugunu gozlemleyiniz. Eger kalici
arizalar silindi ise sensér normal
calisiyor demektir.
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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

1. Parametreleri yorumlayarak vuruntu sensoriiniin arizali oldugunu
tespit ettiniz mi?

2. Sensoriin elektriki kontrollerini yaptiniz mi?

3. Vuruntu sensoriinii degistirdiniz mi?

4. Diagnos cihazi ile sensoriin ¢alismasini kontrol ettiniz mi?

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

Kendinizi yeterli gormiiyorsaniz 0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Biitlin cevaplarimiz
“Evet” ise “Ol¢me ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki sorulan dikkatlice okuyunuz ve dogru secenegi isaretleyiniz.

1. Motorda vuruntu yapan silindirin ECU tarafindan taninmasini saglayan sensor
hangisidir?
A. Kam mili konum sensorii
B. Egzoz gazi basing sensorii
C. Oksijen(Lamda)sensorii
D. Vuruntu sensorii

2. Vuruntu sensoriiniin motor iizerindeki montaj yeri neresidir?
A. Emme manifoldu
B. Motor blogunun iist kismu silindirlerin ortas1
C. Silindir kapag1
D. Karter

3. Vuruntu sensorii direng kontroliinde asagidaki islemlerden hangileri yapilmalidir?
I.  Kontak anahtarini kapali konuma getirilmelidir.
Il.  Vuruntu sensorii bileseninin soket baglantisini sokiilmelidir.
I1l.  Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) 2 numarali terminale ( - ) dogru
diren¢ 6l¢limii yapilmalidir.

A. Yalniz I
B. YalmzII
C. llvelll
D. I 11, 11
4. Vuruntu sensorii sinyal kontroliine iligskin asagidaki ifadelerden hangisi yanlistir?

A. Bilesen tarafinda 1 numarali terminalden ( + ) , 3 numarali terminale ( - ) dogru

Olgtim yapilir.

Osiloskop kullanilmalidir.

Vuruntu sensorii bileseninin soket baglantisi takili olmalidir.

. Uygun adaptor kablosu kam mili konum sensorii bilegeninin soket baglantisi
arasina baglanmalidir.

oow
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Asagidaki ciimlelerin sonunda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen
bilgiler dogru ise D, yanlis ise Y yazimz.

5. Vuruntu sensdriiniin montaj yeri motor blogunun {iist kismu silindirlerin ortasidir.( )

6. Vuruntu sensoriinden sinyal alinamamasi durumunda atesleme avanst ECU tarafindan
15° ye kadar azaltilir. ()

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

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise “Modiil Degerlendirme”ye ge¢iniz.
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MODUL DEGERLENDIRME

Asagidaki sensorlerden hangisi atesleme sistemiyle direkt olarak baglantilidir?
A) EGR sicaklik sensorii

B) Beyin entegre sogutma fonksiyonu

C) Motor rolanti hiz1 aktiivatorii

D) Devir ve UON sensorii

Asagidaki sensorlerden hangisi kaza aninda devreye girerek yakit pompasinin yakiti
kesmesi i¢in ECU’ya bilgi verir?

A) Stop lambas1 sensorii

B) Debriyaj sensorii

C) Darbe sensorii

D) Kick- down sensorii

Atesleme sistemi avans diizenegini ECU kontrol eder. Bu kontrolii yaparken asagidaki
hangi sensoriin bilgisini kullanmaz?

A) Darbe sensorii

B) Emme havasi sicaklik sensorii

C) Sogutma suyu sicaklik sensorii

D) Vuruntu sensorii

Asagidaki ciimlelerin sonunda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen

bilgiler dogru ise D, yanlhs ise Y yaziniz.

4.()

5()

Motor tarafindan emilen hava miktarim1 ECU’ya bildirmek hava debimetresinin
gorevidir.

Emilen havanin sicakligint ECU’ya ileterek enjeksiyon miktarinin artirilmasini ya da
azaltilmasini saglamak vuruntu sensdriiniin gorevidir.

Kontak agikken atmosfer basincini, motor ¢alistiktan sonra ise emme manifoldu
basing veya vakumunu 6l¢erek ECU’ya elektriksel olarak bildirmek mutlak basing
sensoriliniin gorevidir.

Gaz pedali konum sensorii; enjektorlerin yakit piiskiirtme miktarinin, dolayisiyla da
motor torkunun belirlenebilmesi i¢in gaz pedalinin konumunu ECU’ya bildirir.

Gaz kelebegi konumunu ¢ikis sinyali ile ECU’ya iletmek gaz kelebegi konum
sensoriliniin gorevidir.

Yanma isleminden sonra silindirlerden atilan egzos gazlari igersindeki oksijen

miktarim1  Olcerek ECU’ya karisimin zengin veya fakir oldugunu bildirmek
oksijen(lamda)sensoériiniin gorevidir.
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10. (

11. (

12. (

13. (

14. (

15. (

16. (

17. (

18. (

19. (

20. (

21. (

22. (

) Sogutma suyu sicakligini 6l¢erek ECU’ya sinyal voltaji ile iletmek sogutma suyu
sicaklik sensoriiniin gorevidir.

) Sogutma suyu sicaklik sensoriiniin yapisinda PTC (Pozitif Sicaklik Katsayisi)
termistor bulunmaktadir)

) Motor sicakken c¢alistirildigi zaman ECU’ya topraklama sinyali gondermek yakit
basing sensoriiniin gorevidir. ()

) Egzoz geri basing bildirim sensoriiniin gorevi, partikiil filtresi bileseninden 6nceki ve
sonraki egzoz gazi basincim saptayarak basing farkini belirlemektir.

) Ani hizlanmalarda ECU’ya sinyal gondererek gii¢ zenginlestirilmesi saglamak krank
mili konum sensdriiniin gorevidir.

) Turbosarj ve basing sensorii gorevi; turbosarj basincini yani emme manifoldu
basincini tespit ederek ECU’ya bildirmektir.( )

) Kaza durumunda yakit besleme pompasini devre disi birakarak yakit enjeksiyon
sisteminden disar1 sizacak yakit sebebi ile yangin ¢ikmasi ihtimalini azaltmak kick-

down sensoriiniin gorevidir.( )

) Elektronik kontrol {initesi motor yagi sicaklik sensoriinden gelen bilgiye gore yag
viskozitesini hesaplar.( )

) Motor yag seviye sensoril yag basinci bilgini ECU’ya gonderir.( )

) Krank milinin ag¢isal konumu; piiskiirtme agisini, buna gore de elektronik kontrol
iinitesi tarafindan piiskiirtme siiresinin hesaplanmasi i¢in tetikleme noktasini verir.( )

) Krank mili konum sensérii ile disli c¢ark arasindaki bosluk sentil yardimiyla
o6l¢iilmelidir. Bogluk 0.5 mm-1.5 mm arasinda olmalidir.( )

) Kam milinin pozisyonu ve hizina ait bilgileri alarak ECU’ya gondermek krank mili
konum sensdriiniin gorevidir.( )

) Vuruntu sensoriiniin goérevi; motorda vuruntu yapan silindirin ECU tarafindan
taninmasini saglar.( )

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtartyla karsilastirmmiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddiit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarimizin tiimii dogru ise bir sonraki modiile gegmek i¢in 6gretmeninize bagvurunuz.
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CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME FAALIYETi-1 CEVAP ANAHTARI

D
C
D
En uygun karisimi olusturmak-
Yakat tiiketimini azaltarak
Yiikselir

gl &~ [WIN(F

OGRENME FAALIYETi-2 CEVAP ANAHTARI

1 B

2 C

3 D

4 Hava emis kanalina
5 2-1

OGRENME FAALIYETi-3 CEVAP ANAHTARI

C
D
C
Diyafram koriigiinden
Atmosfer basincini

QB WIN|F-

OGRENME FAALIYETi-4 CEVAP ANAHTARI

D
B
C
Potansiyometrik - Hall etkili
impuls genislik

QB WIN|F-

OGRENME FAALIYETIi-5 CEVAP ANAHTARI

B WIN|F-
W Owo
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OGRENME FAALIYETi-6 CEVAP ANAHTARI

B
A

C
Yanhs
Dogru
Yanhs

OO WIN(F

OGRENME FAALIYETIi-7 CEVAP ANAHTARI

1 D
2 B
3 D
4 B
5 Dogru
6 Yanhs

OGRENME FAALIYETi-8 CEVAP ANAHTARI

1 B
2 D
3 Dogru
4 Dogru
5 Yanhs

OGRENME FAALIYETIi-9 CEVAP ANAHTARI

1 C
2 D
3 Dogru
4 Yanhs
5 Dogru

OGRENME FAALIYETIi-10 CEVAP ANAHTARI

1 C
2 D
3 Dogru
4 Yanhs
5 Dogru
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OGRENME FAALIYETi-11 CEVAP ANAHTARI

D
B

Dogru
Yanhs
Dogru

QDWW IN|F

OGRENME FAALIYETIi-12 CEVAP ANAHTARI

D
A

Dogru
Dogru

AIWIN|F

OGRENME FAALIYETIi-13 CEVAP ANAHTARI

C
B

Dogru
Yanhs
Dogru

QB |WIN|F-

OGRENME FAALIYETi-14 CEVAP ANAHTARI

W |w|O

Dogru
Dogru

GBI W|INF-

OGRENME FAALIYETIi-15 CEVAP ANAHTARI

S IEN IRy
>|0|0|0|>
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OGRENME FAALIYETIi-16 CEVAP ANAHTARI

gl |lwNe
W|IO|0OmO

OGRENME FAALIYETi-17 CEVAP ANAHTARI

>|0|w|O

0
0

ru
ru

OO WIN|F-

D
D

FQC Q¢

MODUL DEGERLENDIRME CEVAP ANAHTARI

1 D

2 C

3 A

4 Dogru
5 Yanhs
6 Dogru
7 Dogru
8 Yanhs
9 Dogru
10 Dogru
11 Yanhs
12 Yanhs
13 Dogru
14 Yanhs
15 Dogru
16 Yanhs
17 Dogru
18 Yanhs
19 Dogru
20 Dogru
21 Yanhs
22 Dogru
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