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MEKANKK S! SPANBAMYOINIVAR K¢KN OTOMATKK DK
KNDKRME SKSTEMK ALTYAPI SININ OLUKTUR

¥ZET
AKeéer e vel/ veya byiaanl akeéery ¢ ¢kélenmiakét eéneén K
ge-itlerine zarar erd ] ve °mr¢gngeg kés
arakteérmanén sonucunda d a ilgilisherane lkadar mé k t &
karayoll ar e czerinde sdenat i anf €m o kit aamh Gatr &€ €
denetl enmesi m¢ mke¢n ol mamaktadér . veAj ér t
yasal y ayd i€dleeard lauhsau z | ukl arén be¢gyeéek bir |k
ol mdesbilikte d ngi | | er e d¢ Keni syi¢gykdteirfiinmodkald & raanke
sorunl arée da hi - getiracektruBs wibi skbbepberdede dc
kamyonlardad i ngi | ajéerl ekl aréneée dgzéenn lbeiyre cielkt i
haline gel di J.iAvrupaKomisyonlitnaerkatfeednidrama ha Kt | e
Boyutl ar y°net mel i ] i | & yel ekaddyarilarda ol ar ¢
ot omati k dingi | i ndirme sistemlerinin b
gelmesi beklenmektediOt omat i k di ngi | i ndi r rgileresi st emn
déeken yeokiyeeek, dgzengi & yéekl erinin yasal
saj |l amalotmart i k di ngi | i ndirme sistemi, di
baj ems @z ak Wggzaxelhl eenérl ara gtématk dinhig zenl e
indirme siseminink ul | ané &é vieati @lmaddérer i ni en aza i |
Ot omat i k di ngi | i ndirme sistemiardérdeegny

Yaygeéen ol masgaedahl ikkdleaybBaval é sé¢spansioy
uygul anntpakvtaa deeirggapamd ukt uran bil exkenl er |
hesaplanabilir wve tahmin edilebilir bir
i ndir me sistemlerinin uy gan lolam asistemlerer | 1 ] i
uyar |l anabi |l mesi niMekak okl asyd sapsahip kampakldrdad é r .
i se durum biraz daha farkledeéery.egkBu atkiéma s
kapasitesinn y ¢ ksekvedlamas@&kd &@8n €] éndan dol aye ¢
yayh ardan ol ukan bir yapéeAyayggpkobhht @ahdbL

dingillere yakén konumbhahkteéer glodn khoikrul b a
daj el eménén daha or anhed zZeryiap@ilrabyamesgl a
yapéséna dahil ol abilir. Buni ne ki Isaehi pl wk
karakteristik, bir otomati k dingil indir
°zelli kl erden Dbiri ol an ajeérl ek ®Bahmin

dur um, mekani k s¢spansi yona sahitgmi o ar a- |
uygul amasénén bulunmamaséné a-éklayabil i
T¢e¢rkiyednion de dahi Imedkladuijku skisppan®iky oinll
kull anémeé daha yaygeén ol dujundanrhemb® vyl e

stratejik a-éeédan he%%nede kbakztaanoher a- 8dan ab
mekani k s¢spansiyona sahip kamyonlar 1 -1
ol ukturul muck, Si mul asyongevre- ekd nee3k&Sm i il -me r
di ngi | poototpeamnganer i nde uygul amasé yapél mexkt
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Otomat k di ngi | i ndirme sistemakniin- idrengers-ed k atl d

prosed¢bkarzihi mi Ssimul asyon Wygutamada n d a haze
yapél abiekr ecetkopl ama vV e depeltbesdyame or k A ménh
hazérl ananilse mpadpslyoacx, algoritma testleri

dejerlendirilen verilerden yola -ékélarak (
hazeér |l anan orsti anmg earcs-gyeoknl e.kQtamatik |dimgil kirtdirme

sisteminin pototip ar&@a entegre edilelie s i geérekebifecekveri toplama

yazeéel émeé, yar démcéb aerdkdb kt e v a-nakleeckpaiatgkal er gi b
ol ar ak tvaes alrvil raminréikn e Beun t-eaglréek neadni €l nmi kxitridcen - o
bir araya getirmesi ve otomatik dingil indirmei st emi ni n melkani k s¢sp
sahipkamyonl ar a uygul anabilirlijini g°ster mes
- &lneal ar i -in fg@ywd@In& ndlea thiull asanedjuir ul abi | i r
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DEVELOPMENT OF AUTOMATIC AXLE DROP SYSTEM FOR TRUCKS
WITH MECHANICAL SUSPENSION

SUMMARY

In our country and all over the world, highway has a great portion on transportation.
Highway is an expensive investment and being protected is important with regard to
searrity and comfort.Deteroration of highways leads to loss of comfort ancesaf
besides its economical codthe vehicles loadaemhaccurately and/or transporting
heavy load areemarkable factor over deterioration of highwa@verloading these
vehicles lead to excessive pressure over unit area of the road and eventually
deterioration.To give an examplehere exists a study about lowering legal limit of

the axles from 13t to 11.5t that may increase durability of the highwats 32%.

Mass and Dimension Policy with number 2302012 publishedby European
CommissioEC) is expected to be a legallighation in our country Mass and
Dimension Policy which will come to force in our country in 2014, is a regulation
taking nto consideratiosafe and environmentally sensitive dnigifor heavyduty
commercial vehiclesThis regulation brings regulations and restrictions to axle loads
with respect to dimensions and number of axles of the haatyyvehicles. In same
regulation there aresomedefinitions and restrictions for lift axle, as well. Mass and
Dimension Policy aims to prevent tire wear when the vehicle is unloaded or lightly
loaded and mechanical deformation when the vehicle is -liodigled besides
decreasing deteriation of highwaysAccording to this regulation, maximum load
guantity of each axle is limited moving the appropriate liftable axle automatically to
shift self position in order to obtain acceptable load distribution as an obligation.

In the transportatio systems having more than two axles, number of axle brings
additional cruise cost when the vehicle is unloaded or lightly loaded while increasing
cargo capacity. For this reason some manufacturers have presented a system called
Lift Axle for the transpowtion systems like heavy trucks, tractors and trailers. Thus
on unnecessary conditions, driver can prevent extra tire wear and fuel consumption
caused by friction by lifting related axle(s). However, letting only the driver to
control the system may leattsdefective usage in some conditions. Some drivers do
not drop the axle(s) even weights of the fixed axles exceed limits specified by related
policies.Overloading trucks leads to deformation over chassis as svelearing out
suspension systemi\s a resllt of that mechanic deformations on the system and
deterioration of highways might increase. A similar circumstance can occur by result
of inaccurateor unbalanced loading. In this condition, weight of the fixed axles may
exceed limits although total weigis under the specified limits. Automaggle drop

system is designed in order to eliminate these negations and aims providing the axle
loads are under the specified limits by taking control of the system from driver
except some conditions.

Moving the xles automatically with respect to load condition yields to prevent
mistakes caused by user. For instance, some drd@rsot drop available axles
despiteload quantityis more than specified value, by asserting tire vasat fuel
consumption This leadsdanger in mechanical manner and creates concern about
cruise safety. Considering the mass and dimensions policy, liftable axles can be lifted
position only when the vehicle is unloaded or lightly loadedept on slippery
surfaces.This implementation ragte fuel consumption and emission value while
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prevent tire wear. Likewise, appropriate liftalzleles should be loweredirfifted)
position according to load distribution when the vehicle is loaded so that load
qguantity of each axles will be in the safétyit. Thus, deterioration of highways can
also be reduced while mechanical deformation is reduced, thereby loss of comfort
and safe due to deterioration can be reduced.

Lift axle system comprises air compressor, airspaglves and some mechanical
cougding elements. In such a this system, air compressor provides pressured air to air
bags in order to push or pull the axle so that positioning in lifted or lowered
condition. Valves control the air flow between air bag and air compressor and also
air exhausted from air bag. Mechanical elements are inserted appropriately so that
the system works properly.

The user controls this system by controlling valve with a dedicated button which
sends to valve convenient electrical signal. Automadtap axle systensteps in at

this point to maintain working of the system automatically. Automditap axle
system includes a controller which decides to whether the axle(s) is requihexgh,to

or not. This decision stage needs to axle loads be calculated. Axle loatle can
obtained easily by air pressure of the pneumatic system of trucks having air
suspension systemHowever this is different in trucks with mechanical suspension.
Weight information can be obtained from sensors such as strain gauge, force sensor
and sore kind of displacement sensors. But these sensors give indirect information
and need textra calculatiorto implement to the systernDisplacement sensors are
cheaper than the others but more difficult to calculation because axles are related
with other oms and all affected by displacement of chassis.

There are some applications for the systems having pneumatic suspension; however a
solution does not exist in mass production for heavy trucks with mechanical
suspension. In this studyealizing an applicéion of the Automatic Drop Axle
System for heavy trucks with mechanical suspenisiaimed

Automatic Drop Axle System can be applied to trucks with pneumatic suspension
easily because of behaviour and characteristics of the components forming
pneumatic system. Due to having calculable and predictable structure of the
pneumatic suspensions, applicability and adaptivity of the automatic drop axle
system is considerably high. On the contrary, circumstaaeesjuite different on
trucks with mechanical suspsion. The trucks having such this suspension system
leaf springs and its derivates are used commonly because of durabilities and higher
capacities. An another axle located nearly with axle working under heavy load
conditionscan be included with aldra structure in order to achieve well balanced
load distribution.The characteristic of the suspension system aticis structurénas
negative effect over weight prediction which is one of the most critical properties of
the automatic drop axle systefrhis may be explainthe reason why automatic drop
axle system does not exist on trucks with mechanical suspeaismrer the world.

In many countries including Turkey, trucks with mechanical suspension are
commonly usedvidespread areao thatimplementing a system such an automatic
drop axle system to trucks having mechanical suspension getting more importance in
terms of both commercial and strategic manner.

In this study,a backround of automatic drop axle system for trucks with mechanical
suspengin was constituted, simulation and simulation with hardware in the loop
(HIL) system was realized andchplemented on a prototype truck having 8x@%e
structure.
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In order to constitute experimental backround of the automatic drop axle system, a
simulaton has been prepared to simulate real test procettuogder to estimate the
weights of the axles from displacements of the axles with respect to chassis, it is
needed to obtain test data comprising displacements and weights of the axles on
some differat conditions. Desired test data is getting while loading the vehicles
with load having variable weight, recording the amount of displacement of each axle.
Data acquisition and evaluation which can ibgplementedwith on prototype
vehicle,has realized wh a simulation prepared on computer environmé@uiantity

and coordinates of theohd are entered to simulation as input, then axle weights of
the vehicle areakenasoutput from the simulation.

Data acquisition software has been developed to get test data from the prototype
vehicle. In order to implement automatic drop axle system to prototype vehicle some
electronical circuit including microcontroller and auxillary electronical circuits have
bee developed and integrated each other correspondingly.

Algorithm has tested with hardware in the loop simulation with data acquisited from
results of these simulationSimulations has been realized with MATLAB/Simulink

and TruckMaker softwareooperatng with a dedicated developmeeatectronical
circuit. TruckMakeris avehiclesimulation progranandused to model theuck all

of the aspects, including kinematics and dynamical model besides some
environmental details. In test simulation, TruckMakervptes realtime data from

the selected vehicle to Simulink and then microcontroéepectively Simulink is

used to modelling vehicle parameters, taking external inputs from a signal resource
like a joystick and communicate with TruckMaker softwarel anicrocontroller
circuit.

A racecourse has created on TruckMaker in order to test the automatic drop axle
algorithm providing rules of Mass and Dimension Policy. Algorithm has tested with
hardware in the loopsystem comprising a microcontroller and jaglst Load
conditions and some signals such as button signal of the axles controlling by the
driver in real systems hasmulated with joystick inputs. Dedicated microcontroller
unit decides the axle position(s) of the vehicle considering data getting from
TruckMaker through Simulink.

In the light of the results obtained from this study, it may be said that an automatic
axle drop system can be implemented to trucks with mechanical suspension and
adapt to various heavy vehicles having different mechbsiicgctures.
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1. GKRKK

il kemi zde ve d¢nya genelinde karayoll are
payé ol dull].a Kyagkasyeokitliarr € pahal eekbnom yat e
a-éséndan glbdepbui kadar lkkdarM eml| iad-iérs.é nKlaamay
yépratéecé et menl er iticaridbrax-€lnara @gléeme kytgekd itra.
akgrae da ygp&knledammesunda dingil bakéna d¢ke

birim alan bakéna d¢ken kuvvetin nominal

yoll aréen yépranmaséna neden ol maktadeér.
ajéerl ek dejerleri kutdi agiél malalya siegjl r laij letr e
ajerl ejeée olarak ele alénmaktadeéer. ¥rneji |
tona d¢Ker ¢l mesi durumunda vyollarén ©°mr
sonucunau | akan bir - @ Bikmai ényeyglikiHertna kadar
karayoll arée ¢zerinde deneti m é&mo kitaantaanméén é
denetl enmesi m¢mke¢en ol mamaktadér . veAj ér t
yasal y aypd iearmranh ialré @aek ol ums uzd zu«ll tagléanb ibl¢g
ol masée iiegbiréeretdecgden yegklerinolkadé aneé
sorunl arée da hi - Kkukkusuz beraberinde ¢
kamyonlarda dingil ajéerleklaréne dhozerlae
haline gel diji déekegneéel mektedir .

Avrupa Komisyon n u n hazéerl|l amékyéedlechwdjain vei ROrder
taraféndan da uyguz23a2d2yFd))skhgellea Kgk | el ar

y°netmel i ji ( Mass and Di me niskiloenrs vPeo | arcy
boyutl aréna g°re izin verilen maksi mum
Ayne y°net mel i kte kal dereéel abil en dingil
getiri |l mi ktir. K¢t e Ve Boyutl ar y°net
azal t manén yané séra ar a- bokken gereksi :

mekani k deformasyonl arénén °n¢gne ge- meyi



Avrupa Komi syonu taraféendan hazérl anan Kg¢gtl e
ol ar ak ¢ 1 ke mi kahgonld&daotomatiky cdnbiléindidne sistemlerinin

bul unmasénén yasal bir zorunluluk haline ge
i ndir me sistemlerinin ana a nyareke dinglli ngi | | er e
yékl erinin yasal séneéer | aOtamatik difgit iadrdea k al mas é
sistemi, dingillere d¢ken yéekl eri kul l anéc

sénérlara g°re d¢gzenlenmik bir otomati k ding

ve ihmallerini en aza indirmesi beklenebilir.

1.1 Tezin Amaceé

Avrupa Komi syonu taraféendan d¢gzenl enen 1230/ 20

y°net malkiéjtil ar én di ngi | yapélarée ve bu yapel
konusunda dé¢zenl emel er getirmi ktir. Ayneé (
ot omati k ol ardaek edl¢ez eanll @mmeksti ér . Bu d¢zenl eme
kamyonl ar dojrudan etkilenmektedir. Kamyonl e
hareket mekaniznhaa r € n € n kull anécénén i ni siyat.
otomati klexktirilmesinin kRol20dWHuybbEaedagetite
T¢rkiyedde de zoOuomat ihlkal @i meilleciekdii mrme si st
genelinde bir -ok ©°rneji bul unmaktader anc
tamaménén havaleé s¢spansiyona satlevep kamyonl :

Boyutlar y°netmel i i bu d¢gzenl emenin begtén

kel dejéndan mekani k s¢spansiyona sahip k am

yapél masé gerektiji ortaya -ekmaktadeér.

Ot omat i k dingi l i ndir me sahip tkamyanlardaki , haval é
uygul amal ar é, sé¢spansi yon yapeéseéene ol uktur a
dojrusal ve tahmin edilebilir ol maséndan dol

g°re daha kol aydeéer.

Bu - adg ébkinhagi sayar ortaméenda hazérl anan t est
ar acéloajoanaltd k dingi |l I ndi r me naisghppe mi ni n m
kamyonl arda uygul lannadnméak t €r ] i ni g°ster me

Simulasyonlar isst e mi n al goritma yapeétsmel Kt lobami nve

gerektirdiiji kok klulrgmu | chaa meikk et el ygylué mamak t ér



12 K¢gtl e ve Boyutlar Y°netmel i i

Aj ér y ¢k takémaceéel eé]j énén yojun bir K e k
yé¢kl emeden dol ayé meydana gel eammesgnimpr an me
yané séra yapélan yolcul uknlaarwenr adreas gpae
a- makt adlvéerrupa Ekonomi k Topluluju taraféeéen
y°netmel iji, géevenld o vV e -evreye duyarl é
d¢ zeder getei r.-mi Buint ar én bakénda dingi l bal

sénérl amak gel mektedir.

Aracén akeéeré ye¢klenmesi, s¢rekli kul | ané
neden ol makta ve s¢spansiyon sisteminin
da ki | anécéya aker e y ¢ Kk takémaneén mal i vy e

d°nmektedir.

2014y él éndan i1 tibaren ¢l kemi zI2820d2e(EUyy gul a

sayéle K¢gtle ve Boyutlar y°netmeliji ayn
d¢zenel esunnBuk tdu¢grzenl e me, dingillere de¢Ker
hareket|l i (kal déer él abil en) dingillerin
daj el eéméneén belirl enen séneérl ar i -eri si

getirmektedir.

Dingillerin y;, ke bajl & ol arak otomati k hareket |

°nl enmesi ni sajl ayacaktér. ¥rnejin bazeé
ar a- yé¢kl ¢ ol maséna rajmen gerekl i ding
anlamda tehlike arzmte kt e ve yol g¢venliJi konusund e
K¢tl e ve Boyutlar y°netmelijine g°re yall
havada ol mal edeéer . Bu uygul ama gereksiz |
ve emisyon dejeakl erivmie azaln ol umlu et kil
ol dujunda ise hareket edebilen dingiller
sayede dingil bakéna d¢ken y¢gkler daha di
kal acakteéer.riDnemgdé¢kemni geoklzer in belirl ene
sayesinde mekani k deformasyon en aza ind
azaltelabil ecek, dol ayeséyla yépranmadan

aza indirilebilecektir.






2. OTOMATKK DKNGKL KNDKRME SKSTEMK

Kamyon, t er ve benzerl eri gi bi -ok dingi

takénmak mskéaeengike cinsine g°re beli

bul unul an ¢l kenin y°netmeli klerinde beli
°neml i bir etkendir. Dingi | sayésenen f a
ticari anlamda daha eknomi k ol acakt ér . Ancak dingil
sistemlerde ek dingil sayésé ar a- y okl ¢
gi bi ; ar a- b ok y a da az yéo kil ¢ ol duj un
d°nmekBudygzden -okstembpelli ndeakamaket si z
séra hareket edebilen dingiller de bul u
kal derél arak gereksi z |l asti k akénmal ar é
arteklar engell enebildae¢gnAmciaki sii ywd teimfi inn c
sistemin her zaman i deal kokul |l arda -al e
Bazé s¢regcel er, dingi l ajérl ekl aré y°net
raj men yaket tecketi mini vV e I a gillerk akeéen
i ndirmemektedir. Bu durum sabit dingil |
Bunun i ki a-édan olumsuz et kireiti marscEé&ra.s ¢
belirtilen,g ¢ venl i bir kekilde takéyabidnkgce].i i
a-édan yépranmaya sebebiyet verebilir; d
sonu-1ar dojurabilir. Bunl ara ek ol arak
normal den -ok daha fazla ol acaktéér. Fren
séke sg¢grekl il igi fazla fren kull anéemé fr
nor mal s¢reden °nce t amaml amaséna neden
tehl i keye atél maseé @&rwylra&méanab ug edlumeuknt edd rr¢ ¢
bakém masrraif éd %Ol eamr.akKlgienci si , karayol | ar €
yé¢kl enen bir t ak énmaa haarsaacré neer dkiajvyasay loil Il iam |
sénérl ar belirlenirken karayoll arénén bi

°n¢gnde bul undurswelneaktaadker .akBl masé karayo



ve hézéenée ye¢kseltmekte dol ayéeseyla ¢l ke ekon

ol maktader .

Aracén dengesiz y¢é¢kl enmesi de benzer sonu-|
sénérl aréenmnl &l demdgaesolzsaebyanl ék ye¢kl emeden d
aj érl ekl ar yasal séneéerl ar én vV e mekani k sSén
benzer.i durumlarée ©°nlemek i-in daha ©°nce de
Topluluju tarafe@andanm Kenhleée melei jBoyhazér |l anme
cretil en ara-1ar i -in de ge-er | i ol mase b ¢
kombinasyonl ar é vV e yapeél ar é I -1 n d¢zenl eme
kal derélabilir dingiller 1-in getirilen d¢ze
Kal dér él abilen dingiller i-in getirilen dg¢ze
S¢réceéneén kontrol ¢nden -ékartel ép ot omat i k
Ot omati k dingi l I ndi r me sistemlerinde t eme
d¢zenl esyaelr eske nyéar | ar én al ténda kal maséné gar al
Ot omat i k dingi l i ndir me sisteminin et kin b
ye¢kl erinin gegvenilir ve dojru bir kekilde be
ger ekl i duruml ar dla WYejbel isohiul-émryvYretemel i kIl
-al ekxmasé garant.i edil ebil ecektir. Bir sonr

anl at él acakteéer .

21 Mevcut ¢°z;:mler

Otomati k dingi |l i ndirme sistemi konusunda b
zamanda bu sistem bir-ok ¢retiacientfirmé énana

birsi st em, haval é s¢spansiyonlara sahip i ki
ara-lia-in tasarl anmék ve dingil ajérl ekl ar ér
kontr ol et mey#. Samsa -elmedma kdtiandgéirl[| er e dojrudan
veril mesinin yanéséra yol daki engebel erden ka:
ver mesamaek °amrhacéyl a geci kmel i ol arak komut
Yine patent. al emmemmal a kk ali mign | s ikatl elrdd ena s |

anl at elSmeléad aldéer gr ac énnikodnet acki kskiantyealal makt adé
y°nde har ek ezteer e g eh-amaeekr | gndéj énda i s e kal de
kendinden y°nl encdiiridledridk r havayae&nkalgkeér mak:



har eket kabili $gestem &onér makhmaodlgnd g kg keéen

kontrol eden valfler ve sisteme geréklavay & sajl ayan hava tank

Ot omati k dingi l kdaa dad Imean dsé rsét | eankamyae) na r bauk
-ekici ve trteyxlaern |-e°kz ¢nnudmhamudur.k e k i | 3.106d
go°r ¢l en sistem mekanik $ ¢ $ panésrieytoinlleun Kkse

°rné¢okti ISi stem yalnézca bir adet yar démcé

i -1 n tasarl anméxkter . 60 km/ sa hézénén ¢z
mekani zmaséneéeé kilitlemekt etrenr led sMalkakil mkm
bil gisini °l -en sens°r ve hava basén- g°
al maktadeér . Si st em, dingillere d¢kKen a
etmektedir.

k e Kil 1P200M Proviso Plus

Haval & s¢spansiyonlu ara-»I|lar i-in ¢retil
baséncéndan yola -ékarak ajérl ek hesapl
g°nder M ktBUdylrece s¢spansi yon basénceée ©°r
aktéjénda sistem kaldéreéelabilir dingil y
kal er ken dingillere dé¢kKen y ¢k azaltel me
S¢spansiyon béasjeercién balltiena ddikt ¢]J ¢nde Kk
dingiller kaldérél abilecektir. Bur ada, b
il e temasénén kesilmesi, dolayéseéeyla di]

anl amena gel mektedir.



kK kil 22:0t omati k dingi | kal déerma kontrol ki ti (¢

22 ¥nerilen ¢°z¢;:mler

Dingi | i ndirme sistemi i -in dingile hareket
Genel ol arak ksesekmebasienma vYayanékl e ko°or ¢kl
kompres®©r, basén- ayarl|l ayeceée valf ve mekani
Kor ¢kl er kasi Il e dingil araseéna yerlextiril

unsur ol arak g°kégsmal ensi Kergphbhntlbebhirken al

bajl anér . Kompres®rde baséence yékseltilen
aktarelarak k°%°r¢jén Ki Kmesi sajl aneéer. Ki ken
ol an dingil@ akaj] e y°%aumeden olur.ererle temag eded e t e mas
di ngi | toplam y¢ken bir késmené ¢(stlenerek
Hava baséncénén «kKkiddetine g°re dingilin yer

d¢e¢ken yeéok kheglhrl aBadBoteripatemtg® rad léeammielki b[i 8] s

kelkiBiIPat ent i ait dingi
Mekani k s¢spansiyonlu kamyonlarda durum bir
ajéerl ekl ar tespit edilirken bir -0k y°nt en

kull anél ar ak dingilere d¢Ken kuvvetl er doj



kull anélardaé&akidi ggi il hme dejer.i k wa dae t bil

Kasinin yer dejiktirme bilgisinden yol a
Bu -al ékmada ama-1I| anan, otomati k dingil
ara-lara tikamaleygeitlt el alyiglud @aemmasédeér . E
hali hazéerdaki ara-lara wuygul anabilir ol n
mekani k yapélara wuyarlanabilir bir y°nte
belirleyici etmen ol muktur.
Mekanidkana-ug¢g gul anabilirlijinin daha iyi
sebebiyle ajeéerl ek °l-¢m yo°ntemi -1 n ye
°neril mik ve uygul amasé da bu y°nde yapel

kekd4iTandem yapéya sahi.p mekani k s

Otomati k dingil i ndirme sistemi aj éerl ek
da i hti Ba- kduwuypar mmedaaisitame dahilsediimesiyle hesaplanan

ajeéerl ek bilgilerinerakledbml eaz&ndegrt &lnalsiiln

edil erek y°netmeli klere uygun bir algori
Bu -alékmada sens®°rlerden elde edilen v
sinyalleri I Kl eyi p i stenen -EB&eéektasayhah
ger ekl i -alekma kokull arénée sajlayacak

s¢spansiyonlu bir prototip ara-ta uygul al
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3. OTOMATKK DKNGKL KNDKRME SKSTEMKNKN GENE

Otomatik dingil indirme si st e mi K U Kekil de I K|l emek

mekani zmaséna sahip ol an bir ara-ta her

y°netmeli kler taraféendan belirlenen Kkur a
harekete ge-iril er ek éuyéd uéenr .p obDziinsgyi ol n dya¢ kkl oe
okunan verilere g°re uygun hesapl amal ar
mekani zmaseéneéeé i -erisinde mi kr oi Kl emci y

el ektroni k kontrol ©°r devr @dierolbwktawdrau ri.k

ajerl ek bil gisine den¢gkter gl ér vV e belir
verilere gere kKl eti lir. Al gori t ma di
hesapladéktan sonra bu bilgiyi bié&neées¢r ¢ c
harekete ge-irebilen s¢gre¢egceg bu yonl endir

> Dingil Konumlar

> Dingil Hizlan

> El freni durumu

> TCSdurumu

[II[I LU e e et e e T T CECEr OO T TN

Arag CAN Hatti

k e K3il 1 Otomatik dngil indirmesisteminingenelya p € s é
Otomati k dingil i ndi r me sjiistteam afK&gndaen viee
kokul |l ar é saj |l amak amaceyl a yapél andeéer é

11



mekani zmas é il e i li kKki sini denetim alteéenda

dur umda dojrudan di ngi | I ndir me sistemine
kokluarda -al ékmaséné garant.i et mektedir.

31 Dingi l Kndirme Sistemi

Dingi |l I ndirme sistemi I -in dingile hareket
Genel olarak bu mekanizma y¢ksek basénca d
kompres®©r, basénme kaaynairkl alya@jcléa nvtaél f elveemanl| ar €
Ker ¢kl er kKasi il e dingil araséna yerlextiril
unsur ol arak g°rev al eer. Kor ¢ én ¢st ké€s mé
bajl anér . Kompreddrdece havanckei ry ¢ kaslef yarde
aktarelarak k°%°r¢jé¢n Ki Kmesi sajl aneéer. Ki Ken
ol an dingili akajeée y°nde iterek yerle temas
di ngi | toplam y¢kegn binl késméngkentlygikegr enkaf
Hava baséncénén «kiddetine g°re dingilin yer
dé¢ken yek ayarl anabilir.,

Sisteme bai |l B°ponflan dkje@erinin aksine dingil.@i:H
etmek ¢zere g°rlevyap&da -Aaltagami bui k°r ¢kl el
kazanér ken, dijeri hacim kaybeder. Aral ar eén
sajl aner. Mekani k bajlanté el emanl arée da uy
Kasiye bajlanarak dingibgeihnhdikrme. sBetgmpai dn
taraféna bajlé tekerlek gruplaré i-in tekrar
her bir tarafeéna b&jelké |l bidr @rodeekerclaek Dulrur

kal déerma sistemingorafiapébdid.gtesbmepandir

kelB2iHaval&pansiyon yapéseéna bir °rnel

12
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Kndirilebilir dingi l si st e mlle olarak dda ding

tasarlanabilr Her bir tekerl ek yol yézeyine dik
tasarl anérken ayné zamanda bir denge -ub
rijit bir yaipida k@ad albk i ave|tadedekleyim ypamy a b i | i
eksendeki birbirin®@ | an et ki si ni azal t maya yardéemceée
Kendinden y°nlendirilebilir bir sistemde
tekerl ekl er eksenl eri etraféenda d°nebili
sajl amaya -al ékeér . Bu kKersamj lyad kemnutdikmag i
akeéere ve ani bir ajéerl ék transferini en
a-éséndan °neml i ol an bu durum ayné zam
Ayréca | astik akeénmal aréné azalteéer ve si:
32 Dingil Y¢klerinin Belirlenmesi

¢cok dingilli yé¢k takema sistemlerde ding
hareket edebil en dingilleri y ¢ k dur umun
ulakabil mek i-in ©°ncelikl e hoearr byiark | dikredil

tespit edilebilmelidir.

Haval & s¢spansiyona sahip ara-larda bu g
s¢Spansiyonun baséncé sistemin bilinen K
yer e bas ma kuvvetine da@°mimtgin ¢l ®jbedlia] é
hesaplanabil ir. Her dingi l birbirinden |

d¢ken ajéerl ekl aré hesapl arken kar makék h

Mekani k s¢spansiyona sahip ara-I1hilrda i se
Bu, t emel ol ar ak é - kKekilde olabilir; d
Kasiye kuvvet sens®°r ¢ eklenebilir ya da
sens®rl er yerlexktirilebilir. Ger irinet m °©° | -
benzerler ve sonuca ulakmak daha kol ayde
deji ktirmesini °] -erek dolayl é ol arak a;
mal i yet a-éséndan dijerlerine g°re daha
Bu -al ékma ot omagii Kt edminngiinl nkeakladnéirkmas ¢ s p @

uygul anmaséené kapsamaktadeéer ve bu yapé i
il eri ki b°l ¢ml erde detayl & ol arak a-ékl al

13



3.21 Ger i ni-mstrafn gauge)

Gerinim ©°I|-erler mal zem®z el li ink leesrnienkilni kk uvlel a
ol ukturul muk sens®rlerdir. Genell i kle yalét
yapékteéereéelan iletken ©°zellije sahip ince bi
il etkenin elastisite séneéerlnaer éujir-aetréilsdiénjdéen de
Il etken ©°zellije sahip maddenin fiziki yapeés
meydana gel ir. Bu durum basit-e iletkenlerir
a-eéklanabilir. Bir iletkenia HDoyewladdppru,;

e
kesitiyle ters orantéleée olarak dejikim g°st
y

boyu ve kesiti deji kecejinden diren- dejerir
durum sens®°r¢n ama-1l anan davranék kKekIlidir.
Sens®°r¢n et kalnéwahli Ibmesiimdie- i-n bel i r| sénér |
deji ktirebileceji bir konuma vyerlexktiril mel:|
Kekil deji ki mine maruz kalacak ve el de edil

Bu da sens®pesgBiyalérnmavbBas®z¢inegrl ¢] éneég yeéekse

Bir kamyonda dingil ajérlejene tespit edebi
dingilin ¢zerine monte edilir. Dingil, czeri
yéekeéen mi ktar éna g°rie . e]Biul ndea vdraavnréaknéé keén g-°oskt eg
ise fiziki yapeédan dolayé dingilin orta no
noktaséna yerlexktirilerek y¢ke bajle ol arak
okunarak g°zlemlenebilir.,
Gerinim Slgar
""""-Ur’,"ﬂr"'"" '.-,—:=‘

kekdBiGerinim °|l -erin dingi/ czerindeki
Kkl emci ya da mikrodenetl eyi ci baréndér an
gerilim <cinsinden anl amlandérabildijinden
yorumlanadi me s i i -in gerilim dejerine d°eng¢gktegr ¢l
saj |l amak i -in kull aneél an el ektrik devresi,
-ékékéeénda gerilim dejikimine neden ol maséneé

14



dejerl eri duwjku Ki¢g--i¢gnk ayréca ye¢kseltici b
dejerleri elektronik °l1-ejindeki dejerl el
Gerinim sens®°r¢ne bajle elektrik devresi
deneysel ol arak ajeéerl éeklmelimakkdzemaitralb!
getirilebilir. Uygul ama sérasénda geril:@
edilebilir ve otomati k dingil i1indirme al
Stres °1| -erler aj érl ek bi legalsaidaareekanik ak ab i
yépranmaya maruz kal masé ve fazladan el
dol ayé maliyetinin y¢iksek ol maseé, cretic
sebepten dolayée otomati k dingil indir me
3.2.2 Y ¢ k¢ c r doadicell)(

Yék hecresi t emel ol ar ak, iczerine d¢gken
kull anél an bir sens°rdg¢r. Hi drol i k, piez
kull anél an -exidi i -eri siindiem g%%lr-i eari Ime r°l|e-
kel efe a-éséndan farkl él ék g°sterir, an
h¢cresinin ¢(zerine uygulanan Kkuvvet, i -
deji ktirir., Direnci dejiken agagreirnilmm [|--&
cretir ve sens®r -ékékeé olarak bu geril i

Kuvvet
v O
kelBd4lY ¢k Héecresi

Y¢ksek dayanéma sahip materyaptejénkgeuoy
kel ef sayesinde - ok aj ér yekl er altend:
El ektroni k devreleri de i -inde bareéendeér .
altéenda -al ékabil mesi a-éséendanesayypgun bi

15



ol mase vV e mekani k a-éedan yerl eki me uygun (

kapsaménda uygul amaya dahil edil memi ktir.

3.23 Yerdej i Ktsemrsnfer | er i

Di ngi | ajérl ekl aréné belirlemek i-in gerini.
deji ktirmekuseéman®d ladi il ir . kasinin yer dej i K
hesapl amal ar yardéméeyla dingil ajéerl ekl ar é
mal i yet. dijerlerine oranla d¢ké¢gk ol dujunda
edilirler.

3.2.3.1Elektronik ko nt r halvlasd £p a n seinysd®walgroeasse n s ° r )

El ektroni k kontroll ¢ haval é Ss¢sSspansi yon ( E
cretilen ve -exitli uy g u[l0h RFranl ssstendleaindek ul | anél a
fren baséncéneé, e k di npansiyon sistemleriedalhava i nde ve
baséncéné ayarlamak i-in kullanél ér. Bu sens
deji kKtirmesini °l -mek amaceéyla kull aneéel ér . ¥

yé¢kseéez bir araca g°re dahid ufraziIBa rf rkemylownv v e ti

il e dingil araséendaki mesafenin azal masé ar ;
b u mesafe ©°I|-¢lerek fren baséncé ayarl anab
Kull anéel abilir. EKHS sens®°r ¢, dejnesrlirrgin a-ée

dejiktiren bir yapéya sahiptir.

= Manyetik
sarg

= Gekirdek

kelB51El ektroni k kontroll ¢ haval.é s¢spansi vy

Sens?°r kol unun a-éséna bajlée olarak demir |

i - er ihqirreke t ederek sens®°r¢n end¢ktans dejer

16



done¢Kt ¢gr ¢écyg bir devr e aracel ejeyl a frel
kol undaki yer deji ktirme sens®°rde a-ésa
dej i Ki mi ne ned@eéml|l eocdemakeadede] i Ktir me froe

edilebilir.

3.2.3.2 Seviyebelirlemese ns®°r ¢ ( Knorlevel8ns@)ms e EI c

Knorr Bremse taraféndan cretil en b u sen

potansiyometredir. EKHS skemls®mrdakdie ny €rar &

sens®°rde diren- deji kKimne neden ol makt a

diren- dejeri -o0Jju elektroni k devreyle wu

Byl ece yer dejiktirme gerilim cinsinden
O

L)

O

kelkBdbiSeviye belirl.eme sens®r ¢ yaf
3.3 Algoritma
Si st emi y°neten al goritma her kokul da -
takétl ardaki otomati k dingil i ndievamme si s
vermeli ve kullanécé hatalaréndan dojan |
K¢tl e ve Boyutl ar y°netmelijine g°re di

duruml ar éna go°re bked k 37 ccern mig tsitre.r i IAxra] &d

d¢zenl emesine sahip bir ara- i-in belirl

17



kelk3iri8x2 konfig¢rasyona sahip bir kam

2. ve 4. dingilleri kal dérma mekani zmaséna s
T¥n ve 2. dingil kapasitesi: 7.100 kg
1 Arka aks kapasitesi (2. 3. 4. dingiller): 30.700 kg / Tip onay limiti 24.000kg

7 Arka aks kapasitesi: 23.600 kg /Tip onay limiti 18.000 kg (2. dingil
havadayken)

7 3. dingil kapasitesi (2. ve 4. dingil havadayken): 11.500ikGanl|l € di ngi |

(S¢re¢k dingili)

ol arak belirlenmixtir. Yukar édaki kokul |l ar eéer
dahi | edi | mi ktir. Bunl ardan baz&leaar)é ;t ckmont a
dingillerin yerde ol masé ve ar a- -amura sap
yapma durumunda hareket edebilen dingilleri
kal derél masedéer. Ayréca bu iklemlerin 30 km/
ek kokullar da mevcuttur. ¢al ékma kapsaménd
AOt omat Moedre-leikol ef€].tei ri | mi ktir

Ot omat model ine g°re dingillerin bulunabil e
ol ar ak el e al eénmaktadér . Her bir durum ar
ger -ekl ekmesiyle meydana gel mektedir. Goster
6ed haayi ylakéeémbhre iise O6x06 harfi il e g°ste

duruml aré grafikselked3Bdt aki gkRkemayecekdel eaden
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kekdBiA]j erl ék kokull aréna .g°re dingil

Ara- baklangé- durumunda, kontak kapal éy
ara- -aleéexteréldéjendauyraimibe@néi kginlt Ir @i
arka aks ¢zerindeki (2. 3. 4 . dingiller)
durumunu Kkorur . Ejer dejilse sistem 2. C
czerindeki ( 3. vV e 4 . di ngi fatlagsa)sistepne kK1 er
durumunu korur . Ej er dej il se sistem 4.

durumdayken kontak kapatél érsa sistem ba
Kekil de ters y°nde de i Kl eyer ek yeni

Ktirebilir.

dej
Al gorit maye 60t omat Mokdeed 31060t ek e k | d innrduiem gd@

di yagraméné el de ederi z.

x1

e x4

kel391iDurum Ge-i k Diyagr amé

kek39 te g°sterilen QO, Ql ve Q2 duruml a
konuml aré belirtmektedir. Kki si hareket |

dingillerin bul unaménecayésd agktl &r .duB wma
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yerde olma durumunu, Q1, 3.ve 4. dingillerin yerde olma durumunu ve Q2, sadece 3.

dingilin yerde olma durumunu temsil

sajlayan 6x06 ol ay t raakagamgélmerdarymuriuaeimsil reder.

¥r
afj

aj

k o
t ak

n

dur

X

ejin baklange- durumundayken

et mekt ¢

ol ayl at

kont ak a-@eék

rl e8Rkdd édan daha az ol duju tespit

edi |l ir

rlék 70 kN (@ da sdashanmaXaircey°wnwetmeyijin

u l

l aréndan biri ol arak 2. dingil i

kal dér ¢

éméneée verir Kki bu, i ki durum araséndaki g

uml ar tanéml anméxkt ér .

el:

e2:

e3:

e4.:

eb:

e6:

Kont ak "H:-Kernkaklapal &
w2+w3+w4<180 kN

w3+w4>180 kN

w3+w4<115 kN

w3>115 kN

wl>70 kN , "Hdwl1l<=70 kN

Uxl:Ap||e3 | e6

Ux2:el & e2 &Apd,

U x3: el & e4 &Apq,

U x4: el & e5 &Apq,

Ux5:2A | e6

Yukar edaki denkl em t ak gendrireekayarsak dingillerjiné d a k i der

her

Bu

bir durumunu tanémlayan durum denkl eml er

0 80061 6001 084 Y

Q0= Q1x1 + Q2.x5 + QU
Q1l=Q0x2 + Q2.x4 + Q1¥p @)
Q2=0Q1x3+Q2.@& @)

kokull ar altéenda algoritmanén

20
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Basla

v

Kontak
durumunu ve
Dingil €
pozisyonlarim
kontrol et
Evat Dingilleri Bt
» (2.ved.)yere |€
indir
Arka aks Yeni
lizerindeki 2. Dingili 2. Dingili durumda
kaldir indir (Aaly) > 18
ton?
4. Dingili 4. Dingili
kaldir indir
kekdild:Ot omati k dingil indirme sistemi
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4. DENEYSELSKSTEM ALTYAPI S|

Otomati k dingil Il ndirme sistemi prototinp
devre ve yazélém kullanéel méxkteér . Ver i t G
gi bi konul ar -exitl:i al anl ar Koaularbilerikil i kt e

b°l ¢ml erde detayl & ol arak anl atél mexkteéer.

41 El ektroni k Donaném Altyapeéese

Si stemde kul Il anél an el ektronik devreler
i ndirme sistemini ol ukturabil mek amaceyl
SenSrl erden ver.i topl ama, sens®°r veril er.i
getir me, CAN hatténdan ver.i okuma bil gi
mekani zmaséna m¢gdahale etme gibi -exitli

4.1.1 Elektronik denetleyicibirimi
Otomatik Dn g i | Kal dérma Si st emi ajéer ticari t
Y°netmelijinin y°nergelerine uymaseéné ga

Bu sebeple ¢st kontrolc¢ ol arak el ektron

Aracénurwgikundi sens®°rl erden al énan veriler
bel irli kokull ar alténda dingillerin poz
kararéné s¢re¢gcegye bildirmekte ve s¢égr ¢égceén,
olmayan bir hareke yap maséné da engell emektedir.
sisteme dojrudan m¢gdahale edebil mektedir.
Bu -al eékmada, Pi I nnovo firmasénén ot 0omc
verilen elektronik kontrol cni ladainl ée bbb w
kontr ol devresi kull anéel mékteéer.

1.1.1.1Elektronik kontrol birimi (OpenECU)

OpenECU, Pi |l nnovo tarafeéndan gel i Ktiri

Ot omot i v sekt°r¢snde daha -ok Kkull anél ma
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tercih ediéldon | bazé ¥Aeel-l i kl eri nedeni vyl e

Ssisteminin prototip ar a- czerindeki uygul a
Sajl am met al bir kel eféen i-erisinde entegr
el ektronik devreye i MATIlyAB/ Sh érud Kk m&kmadknt taal@é& r.
eri kil ebilen el ektroni k kontrol birimine o
kol ayl akt ér maktadér . Ayr éca CAN Kal i brasyc
programlanabi |l mesi ve kalibre edilebil mesi €
czerinde ger-ek zamanl é& bir I Kl etim sistemi

yazél ém g°rev planlamasé védebzaamdaeml|l dmadé kxn.t
senkronize ve verimli bir bi-imde yapél maseér

yée¢ksek nwmasamals£ajl amaktadeéer .

k e k4il 1 Open EClWkontrol birimi.
4.1.1.1 Mikro denetleyicita b a koht®l| devresi

Proje kapsaménda OpenECUO6 ya alternatif ol ar
gel i kKt iMiiclrmickt ipr firmaséenén g¢rettiijgi 18F4680
ol ar ak ol ukturul muktur . Ot omat i k di ngi | i n
el ektroni k birimlerine sahip oldujundan si s
sahiptir. Bu déeveeaabaténan@BbNI| mekt e, RS232 i

bil gisayar ya da -evre birimlerle haberl exket
gerilim okuyabil mekt e, yé¢ksek hezl e frekan
gesterge Dbiri mi sdaoyf e suidmache ekt Wkli Il eerké omeé  kiulrea b i | |
kat maneé Il e di ngijl r uidnadni r megd ashiasl tee meé cheeb idome k t
zamanda s¢r¢gceéenegn butonl ar czerindeki kontr
yeéeréettejeée algoritmaya dahil edebil mektedir.
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kekd2iMi krodenetl eyici tabanleée veri to
4.1.2 Y ar d é&ektuanik devreler

Sistemde bulunan elektronik kontrol biri
el de edebil meleri rieyienidhtnymt idayagaul!l mirr  d\
kontr ol biri mi araseéendaki yet kil endir me
eyleyicileri(akte¢gatorler) harekete ge-ir
kal dérma si st emi uygdhademasénen el emanl ar

4.1.2.1 Frekans®l - d@evre

Bu devr e t emel de bir rezonans devresi d
end¢ktans dejerini ok umak i -in kull aneé
diren-1lerden olukturulan bir dxwretsieles
bir karkéel akt érécée devresine girik ol ar e

el de edilir. Bu durumda kKasinin depl asmal

kekBiIFrekams dlevr e
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4.1.2.2 Yetkilendirme devresi

Yetkilendirme devresi

elektronik kontrol

birimlerinin  mekanik sistemle olan

26

bajl antéséne sajl ar Bu devre kontrol
dojrudan m¢dahal e edebil mesi gdwereivliindal iglirngr
arterer ECUOGNnun Dbir sebeple devre
taraféndan s¢grderél ebil eceji Kekil tasar
Pnématik
Besleme # R Q Sistem
OpentCy Hatti (12V) SHrucu.
clkislan: Roleleri
-Yetkilendirme saret gllislan / "y
-Komut -Yetkilendirme # 0 H i
Q2
l Tampon NPS3638 \35%.5%
Devre R12 03
— 128 D1
V530 ol \Q LED-BIBY
Bl RYt .
= O 1« R8 Q1
(=1L 80338 R6
b w2 o * *
DIPSW_4 i: :; z; :g J i
UV A 68 2 V3 L1
= 0w A a4 1] =
12855 g |l R :
\Lﬁggﬂ’ﬁﬁ o R o T T
u3 1;: g ]
7605 b= . R17
. , u(ufuln 4503 0 R15 Qs 1k
— VI 5 VO —1 }I:W RiG = BC338
6 " Butonl i \
L L D3
T %J o - 1%3 i Buton2 L R13 /JM GS Le05id
[ 4 1 C338
t & V=11.999
Q6 RL3(COM)
MPS3638 RL3
Gerilim §H GIRLIA-CFDCT2
Dénilstiriici — T
RLS(CW)«:
- DSWI(COM2) N
kekddiS¢r ¢c¢ yetkil endieme ve devr ec



kekdbiS¢r ¢ce¢ yetkilendirme ve g¢-

42 Yazél ém Al tyapéseé

Ot omati k dingil i ndirme sisteminin ol uxkt
yazél éml ar da etkin r ol 0 yna,avereé todlama, . Dev
kali brasyon, sim¢gl asyon gi bi I K1 eml er
ger-eklexktirilmiktir. El ektroni k devr el ¢
devrelerin programlanmas é; ver i topl ama
kul |l angzxg& taasagr é meée, kali brasyon ve g°zl e
gi bi i Kkl emler birbiriyle uyumlu bir kekil

4.2.1 Proteus

Labcenter El ectronics firmasénén gel i kti
sim¢gl asyon [Erl ekrtaménd &r . devrel erde k ul

k¢t ¢phanel erine sahip olan yazélém devr e

Bilekenlerin bacak yapél ar é, bajl antél ar
i ki b°l ¢ me ayréel mégekeanml Ball tmeanleémair @ néemr
aral aréndaki i i kkilerin belirlendijJi I
yapél maséna da izin vermektedir. Devre e

g°re davranékl arénén g° z mikradenetieyicderi jde gi bi

benzeti me dahi |l eder . B°yl ece devreyi
testinin yapélabil mesini sajl ar. Akaj] éda
prototip akamal arée g°°re¢lebilir.
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kekdibiMi krodenetl eyici tabanl é kontorol devres

4.2.2 CCS Cderleyici

Custom Computer Services kKirketinin g°m¢gl ¢ vy

creéengeg vardeéer . Bunl ardan mgi rsiundhen G atzé&hb @mlee CC
dir . 12/ 14/ 16/ 24 bit mi krodenetl eyiciler.i \
programl ama, hata ayéekl ayécé gibi i Kl evler
yapédaki s°z dizimleri ve kulrl ane&ze&l éamdaéyr¢, z
G°m¢l ¢ sistemler i-in yazélan program derl en
format éna dene¢gkt grel ¢r . Bu dosya -ekKi tli

mi krodenet!l ey keidy@dkauhk tt ame&lc&b ialriary.c,z ¢ g°°r ¢l ebi
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Brow

@ Project  Edit Search Options [Compile| View Tools Debug Decument UserToolbar

: - = = - =
i v = s
CR RVARICITECAE N SR A I
Compile  guld  BuldAll Clean Lookup Part E’:._E,.’:"‘ Debug CfSMList SymbolMap Call Tree  Statistis  DebugFile
Compie
AutoDrop_18F4680_ADC.c | AutoDrop_IF4680_ADCh . [18F%630h . MATHH . (LED.C\ ean-ifxedc  can-towndh x
M 230 inc1 rer_true-1: e
5| 43 SCrUCt TX_Stat rxstat;
2| ae -
| #int_TIMER1
Y| 46 45 void TIMERL isr(void
3 |
% || 48 || disable_incerrupts (INT_TIMERL):
(@0 49 sample_quantity++;
3| S0 ML if ( fmod (sample guantity,15)==0
4 51 printf (led pute,”.");
gl s2 y -
21| 53 |E switch (SensorNo
al| sq
=) 55
56
51 set_ade_channel (1
58 break;
59 case 1: //output_c(0b111111 01); Segim bitleri 010 (active low-101): 3.sensér igin gikiglar(2L
60 datalaf[1]=dataldf[1]-read adc()* (Ves/1024);
61 set_ade_channel (2);
62 ak;
63 case 2: )i Segim bt
64 1 read adc|() * (Vss/1024);
65 set_ade_channel (3);
66 break; 1
= ) r
-A PeE Insert Pit: AutaDrop_18F4630 ADC CAUsers\acan\ Documents\CCS - Project\AutoDrap_18F4680 ADC.c
= Dutput
55> Waring 225 "uloDiop_1 8F4630_ADC c” Line 10(17,32} Duplicate Hdefine
35> Waing 225 "bulcDrap_] EF4580_ADC <" Line 11(2857) Duplivate Hdfine
55> Waming 203 "butcDrap_1 6F4680ADC <" Line 31311 1] Condiion always TRUE
< |2%> Waring 216 "utaDiop_18F 4680_ADC.<" Line 32423 Interupts disabled duting cal 0 prevent re-enirancy. (@delay_ms1)
2 "\ compier {Find [
kekiriCCS C derl eyicisinden bir
)

4.2.3 Visual Basic 6.0

ekr a

Vi sual Basi c pr ogqrdamé BWiSH dCo wsr otga raanfl @ ma

geli ktirilmik Dbir yazeéel emdeér

araye¢zeéenyg vV e programl amayé

| st

seviy

bir araya g

uygul amasé kolay bir programdeér

Bu -al eékmada Vriasmuéa,| tBeassti cv eprriolger i

g%zI|l eml emek I -1in kull anél méxteéer

haberl exker ek, si stemden el de

topl a

Mi krod

edil en

ver.i

test!l eri sérasénda skaomst®rrolveddJvreadinndekul

girilen ajeéerl ék dejerleriyle
dosyaya kaydeder. Ayné zaman

glsterir

ekl ekt

irir,

da yine gel e

Girik ekranéenda adpagiékombnsaslyenidai yer |

ekranl a kar kél akél makt adeér

yer

(o]l

al t

Aj érl ek sen

ekKkiml erde farkl é anl amlara sahi

l astiklerinin izd¢gkegm bo°l gelerini

yer
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- - .
E3. Veri Kayit Program - Giris - |

Lutfen kaydedilecek veriler igin uysSun senaryo seginiz

]l N
O

Pencerey Kapat |

kekdBiVeri topl ama ekaza&dlééménén girik
Se-ilen ajeéerlék sens®°r¢ konfig¢rasyonuna g°©
ekl ektir me v e dosyaya yazdér ma gi bi I K1 em
ekl exktirilen verilerin grafi ksel ol ar ak i f

-ékmakteadérakéekéeénén bakl atél maséeyl a el ektroni
bajl é& sens®°rl erden toplanan veriler bilgisay
i se kull anécé taraféndan yapél maktader. Kul

kaydetmt onuna basteéjénda sens®°rlerden anl ek ol

|l i steye kaydedilir ve exlextirilen veriler F
Ksteje bajl e ol ar ak l i steye kaydedil en ver
elektoni Kk kontr ol biriminin ara- CAN hatteéndan
ol abil ecek baze bilgiler de ekrana yanseét el é

kekdoiVer i toplama y.azél éménén arayg¢z,
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