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OZET

Bilindigi gibi, otomobiller artik yalnizca mekanik olarak calisan araclar degildir. Gelisen teknoloji ile
birlikte elektrik ve elektronik donanmimlar giderek artan bir hizla ve yogun bir sekilde otomobillerde
uygulanmaktadir.

Bu calismada; tasitlarda kullanilan elektromanyetik sensorlerin arizali durumlarmi inceleyebilmek igin
lizerinde volan bulunan bir model hazirlanmistir. Hazirlanan bu modelde motor hizinin etkisini
inceleyebilmek i¢in 6zel hiz ayarli bir donanim olusturulmus ve bir elektromanyetik sensor olan krank mili
konum sensorii model {izerinde kullanilmistir. Sensériin ¢ikis sinyallerini etkileyen parametreler Avometre ve
Osilaskopla 6l¢iilmiis ve sonuglar degerlendirilmistir:

Motor devri arttikca, sensoriin iirettigi gerilimin arttigi goriilmektedir. Uretilen gerilimin biiyiikliigii,
manyetik alanin degisim hizina baglidir. Sensoriin disliye olan uzaklig: arttikga, iirettigi gerilim azalmaktadir.
Bu durumda sensor ¢ikis sinyali etkilenir ve bu motorun ¢alismamasina sebep olabilir. Sensoriin irettigi
gerilim sicaklik ve dis etkenlerden (kir, yag, su vb. gibi) etkilenmemektedir. Bu sebeple sensoriin motorun
herhangi bir yerine yerlestirilmesinde sakinca yoktur.

Anahtar Kelimeler : Sensor, Mekatronik, Model, Gerilim, Motor.

THE STUDYING OF THE PARAMETERS WHICH AFFECT THE CRANKSHAFT POSITION
SENSOR OUTPUT VOLTAGE IN ENGINES

ABSTRACT

As it is known that automobiles are no more vehicles which are just run by the mechanical means. By the
developing technology electrical and electronic hardware have been applied to the automobiles rapidly and
densely.

In this work, in order to examine defective situations of electromagnetic sensors in the vehicles, a model
which carries a steering wheel is prepared. In that model, for investigation of engine speed effect a special
speed regulated hardware is formed and it is used on an electromagnetic sensor, that is crankshaft position
sensors. The parameters that effect the exit signals of sensor are measured by avometer and oscilloscope at
the end the results are evaluated.

Lastly, as the engine cycle rises, the voltage that is produced by the sensor rises. The amount of the voltage is
related to change speed of magnetic field. As the distance between the sensor and the geared becomes bigger,
the voltage decreases. In that condition, exit signal of that sensor is affected and it may hinder the work of
engine. The voltage which is produced by sensor is not affected by heat nor external factors (dirt, oil, water
etc.). In that sense there is no disadvantage to put the sensor in any place in the engine.

Key Words : Sensor, Mechatronic, Model, Voltage, Engine.
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1. GiRiS

Icten yanmali motorlarin daha uzun yillar kullanilacagi bir gergektir. Ancak cevre kirliligi ve enerji
kaynaklarinin kisitliligi gibi nedenlerle daha fakir karisimla daha temiz olarak gérevlerini yapacaklardir. Bu
nedenle, kullanilan elektronik entegral sistemler, yiikksek motor performansimin yani sira diger fonksiyonlari
da kontrol etmektedirler. Araglarda kullanilan elektrik ve elektronik sistemlerin énemi ve dolayisiyla
kullanimi hizla artmaktadir.

Otomotiv sektorii 1960’1 yillardan sonra transistorlii donanimlari, 1970 1i yillardan sonra da bilgi islemcili
devre ve sistemleri kullanmaya baglamistir. Hizla gelisen teknoloji diinyasinda motorlu kara tasitlarinin yeri
ve onemi her gegen giin artmaktadir. Tasarimcilarin ortak amaci daha giivenli, ekonomik, konforlu araglar
ortaya cikarmaktir. Bu nedenle her dalda oldugu gibi otomotiv endistrisinde de elektronik ve bilgisayar
insanlarin hizmetine sunulmaktadir [1].

1.1 Motor Yonetim Sistemi

Motor kontrol sistemi, motorun performansini kontrol eden EFLLESA ve ISC sistemlerini, tamir esnasinda
arizanin tespit edilmesine yardimci olan diagnostik fonksiyonu ve bu sistemlerden herhangi birinde ariza
oldugu zaman devreye giren ariza-saklama ve back-up fonksiyonlarmi igerir. Biitiin bunlar (Elektronik
Kontrol Unitesi) ECU tarafindan kontrol edilir.

EFI (Elektronik yakit enjeksiyonu): Bir elektrikli yakit pompasi sabit bir basing altinda enjektorlere yeteri
miktarda yakit saglar. Bu enjektérler ECU’ dan gelen sinyallere uygun olarak belirli miktarda yakiti emme
manifoldu igerisine piiskiirtiirler. ECU motorun ¢alismast ile birlikte degisen sartlar1 tespit eden asagidaki
gibi gesitli sensorlerden sinyal alir:

Emme manifold basinci veya emme havasi hacmi

Krank mili agist

Motor devri

Hizlanma/yavaglama

Sogutma suyu sicaklig

Emme havasi sicakligi

Elektronik Kontrol Unitesi motorun mevcut ¢aligma sartlarna en uygun hava-yakit orami igin gerekli
enjeksiyon siiresine bu sinyallere bakarak karar verir.

ESA (Elektronik avans mekanizmasi): ECU motorun c¢aligma kosullarinin hepsini birden gz Oniine
alarak en uygun atesleme zamanini temin edecek bilgiler ile programlanmistir. Bu bilgiye ve asagida
siralanan ¢esitli motor ¢alisma sartlarini tespit eden sensorlerden gelen bilgiye dayanarak, ECU
atesleyiciye IGT (atesleme zamani) sinyalleri yollayarak bujilerin en uygun zamanda ¢akmasini saglar.

° Krank mili agist

. Motor devri

. Emme manifold basinc1 veya emme havasi hacmi
. Sogutma suyu sicakligi

ISC (Rolanti devri kontrol): ECU asagidaki gibi motorun farkli calisma kosullarma karsilik gelen hedef
motor devirlerine programlanmustir.

. Sogutma suyu sicakligi

. Klima agma/kapama

ECU sensorlerden gelen sinyallere uygun olarak, gaz kelebegini by-pass ederek gecen havanin akigint ISC
valfi vasitasiyla kontrol eder ve rolanti devrini hedef degere geker.

Diagnostik fonksiyon: ECU gesitli sensorlerden gelen sinyalleri siirekli olarak kontrol eder. Bu sinyallerde
herhangi bir hatali ¢alisma tespit ederse, ECU ariza ile ilgili bilgiyi hafizasinda tutar. Gerektiginde voltaj
sinyalleri gondererek veya gosterge panelindeki “Motor Kontrol” lambasini yakarak arizali caligmay1 bildirir.
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Ariza-Saklama fonksiyonu: ECU’ya gelen sinyallerde bir anormallik oldugu takdirde, ECU motoru kontrol
etmek icin kendi hafizasinda bulunan standart degerleri kullanir. Bu, motorun, aracin hemen hemen normal
calismasina devam edecek sekilde kontrol edilmesini miimkiin kilar.

Back-up fonksiyonu: ECU’nun kendisi kismen arizalandig1 takdirde bile, yakit enjeksiyonu ve atesleme
zamaninin kontrolu back-up fonksiyonu tarafindan devam ettirilir. Bu, motorun, aracin hemen hemen normal
calismasina devam edecek sekilde kontrol edilmesini miimkiin kilar [2].

1.2 ABS Fren Sistemi

Ara¢ kullanma islemi kapali ¢evrim bir sistemi igerir. Kontrol siiriiciidedir ve o da cevreden algiladig1
verileri aracin kontrol elemanlarina aktarir. Kugkusuz bu anlattigimiz normal sartlarda gecerlidir. Ancak
baz1 hallerde arag, siiriiciiniin kontrolundan ¢ikmaktadir. Ozellikle gok ani manevralarda istenmeyen olaylarla
karsilagilabilir. Boyle hallerde arag, siiriciiniin tepkilerine cevap vermez, kontrolsuz siiriklenmeler
meydana gelir. Kimi elektronik sistemler bdyle durumlarda siiriiclinii en yakin yardimeisidir ve pek ¢ok
hallerde kazalarin 6nlenmesini saglar.

Yolun 1slak ve buzlu olmast durumunda siiriiciiniin sertge fren yapmasi tekerleklerin kilitlenmesine yol
acabilir. Eger arka tekerlekler kilitlenirse araba siiriiklenebilir, 6n tekerlekler kilitlenirse tamamen kontrolden
¢ikar. Tecriibeli siiriiciiler boyle durumlarda kilitlenmenin oniine gegmek i¢in fren pedalina sertce basmak
yerine pompalarlar.

ABS Fren Sistemi acil frenlerde aracin kontrolden ¢ikmasini dnlemek iizere gelistirilmistir. ABS Fren
Sistemi fren basincint hizli tekrarlarla arttirip azaltarak kilitleme olmaksizin hizin azalmasini ve aracin
durmasini saglar. Siiriicii sert bicimde frene bassa bile sistem bunu frenin pompalanmasina ¢evirmekte ve
aracin hizi sifir oluncaya kadar buna devam etmektedir [3].

1.3 Hava Yastig1

Son yillarda ¢ikan otomobil modellerinde siiriicii ve diger yolcularin giivenliligi 6n plana ¢ikmistir. Hava
yastig1 da bu konuda getirilen yeniliklerden bir tanesidir. Hava yastigi, direksiyonun ortasindaki boliime
yerlestirilir ve kaza aninda siserek siiriiciiniin direksiyon veya cama ¢arpmasini dnler [3].

1.4 Dijital Gosterge Sistemleri

1970’ 1i yillarda otomobillerin 6n panellerindeki gostergeler benzin ve hararet gostergesinden ibaretti. Son
yillarda elektronik teknolojisindeki biiyiik gelismelere paralel olarak 6n paneller adeta karmasik elektronik
cihazlara benzedi. Bu gosterge sisteminde su bilgiler goriintiilenmektedir:

Saat ve tarih

Yolculugun baglangicindan itibaren ortalama hiz
Yolculugun baglangicindan itibaren gegen zaman
Yolculugun bagindan itibaren ortalama yakit tiiketimi
Simdiki yakit tiiketimi

Yolculugun bagindan itibaren tiiketilen yakit miktari
Depodaki yakitin yaklasik hangi mesafede bitecegi

NNk W=

Yola ¢ikmadan Once siiriicliniin tuglara basarak gidecegi yol miktarmi girmesi halinde sistem, menzile
yaklasik ne kadar siirede ulasilacagini ve herhangi bir anda ne kadar mesafe kaldigini goriintiileyebilmektedir
[3]. V.C Monitor aractaki ¢esitli noktalar1 siirekli kontrol etmekte ve hata aninda ikaz isareti vermektedir.
V.C Monitér su konulari gézler ve hata aninda uyarir:

1-  Fren sisteminde ariza

2-  Far ve diger lambalarda ariza

3-  Kapy, pencere gibi agilan sistemlerde hata

4-  Dais ortam sicakligimin asir1 azalmasi (buz uyarisi)
5-  Motor sicaklig1 uyarisi

6-  Yag eksilmesi uyarisi

7-  Su eksilmesi uyarisi
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1.5 Alarm Sistemleri

Elektronik alarm sistemlerinin gorevi aract hirsizlara karsi korumaktir. Alarm sistemleri dokunmaya, kapi
ya da camlarin agilmasina, aracin kimildamasina, ara¢ i¢inde yabanci bir kiginin bulunmasina karsi hassas
olabilmektedir. Alarm sistemleri yeni model bazi otomobillerde standart donanim olarak sunulmaktadir.
Elektronik alarm sistemlerinin gorevi 6zetle aracin ¢alinmasini dnlemektir. Bu konuda yapilan istatistikler
alarm sistemlerinin otomobil hirsizligin1 énemli 6lgiide dnledigini gostermektedir. Ayrica son yillarda
ozellikle Amerika’ da gelistirilen bir sistemde, otomobilin gizli bir yerine bir verici yerlestirilmekte ve
otomobil ¢alinsa bile vericiden yayilan sinyaller izlenerek aracin yeri tespit edilebilmektedir [3].

1.6 Klima

Kapali gaz dolasim sistemi olarak da adlandirabilecegimiz bir yerin veya bolgenin serinletme ve 1sitma
islemini yapabilen sistemlere klima ad1 verilir. Serinletme islemi igin sistemde kullanilan gazin sivi halden
gaz haline gecisinde ortamdan 1s1 almasi ile ortam sicaklig1 prensibine dayanir. Klimanin kullanim amaglari;
1. Kabin i¢i sicakliginin istenilen degerde ayarlanmasi

2. Kabin i¢i nem oraninin ayarlanmasi

3. Kabin igine temiz havanin alinabilmesi

4. Hava sirkiilasyonunun saglanmasi

Sistemin emniyeti bakimimdan sogutma sisteminde kullanilan gaz yanici olmayan, patlamayan, zehirsiz,
asmndirmayan ve paslandirmayan ozellikleri bulunmali ve sistemde bir sizdirma oldugunda da kolay
anlagilabilir olmalidir. Giiniimiize kadar otomobillerde klima gazi olarak Freon 12 ve R134a gazlar
kullanilmustir [4].

Bu caligmanin amaci; tasitlarda kullanilan elektromanyetik sensorlerin arizali durumlarini inceleyebilmek
icin model bir sistemin hazirlanip bu sistem iizerinde ariza ihtimalini arttiric1 tasarim ve isletme
parametrelerin belirlenmesidir. Kurulan bu modelin iizerinde bir volan bulunacak ve volanin karsisina
elektromanyetik sensor (krank mili konum sensdr) yerlestirilecektir. Bu sistemde motor hizinin etkisinin
incelenmesi i¢in 6zel hiz ayarli bir donanim olusturulmasi ve elektromanyetik sensoriin igaretlerini etkileyen
parametreler basit Olglim cihazlariyla ve gelistirilmis test sistemleri ile denenmesi ve sonuglarin
degerlendirilmesi amaglanmustir.

Deney tesisatinda kullanilmak iizere Renault marka araglarda kullanilan Kmk (krank mili konum) sensorii
secilmistir. Bu sensoriin manyetik alan degisimlerinden dolay: iirettigi gerilim alternatif dzelliktedir. Krank
mili konum sensorii ile volan dislisi arasindaki mesafe ¢ok yakin oldugundan volanin dénmesi durumunda
sensoriin icerisinde sabit miknatisin meydana getirdigi manyetik alan degisecektir. Alan degisimi esit aralikli
diglerde ayni, iptal edilen disin oldugu bolgede ise farkli olacaktir. Manyetik alan degisimi ise, sabit miknatis
lizerine sarilmig olan sensoér bobinin gerilim {iretmesini saglar ve iiretilen gerilimin biiyiikliigii, manyetik
alan degisim siddetine baghdir. Iptal edilen disin oldugu bélgede sensér daha farkli bir gerilim iiretir. Bu
iiretilen farkl gerilim ECU tarafindan algilanir. Anlamu ise; silindirin U.O.N. ya gelmesine 90° var demektir.
Piston tam U.O.N. ya gelinceye kadar olan 90° lik hareket ve elde edilen zaman, ECU tarafindan atesleme
avansinin ayarlanabilmesi i¢in kullanilir. Ayn1 zamanda ECU bu motor donme bilgisini, motor devrinin
hesaplanmasinda da kullanir ve gosterge tablosundaki motor devir bilgisi de bu sistem yardimu ile elde edilir

[5].

Bu tiir sensorlerin motor tizerinde iki tiirlii yerlestirme sekli vardir.
1-  Dislinin karsisina
2-  Diglinin alnma

Bunlardan en ¢ok tercih edilen dislinin karsisinda olanidir. Sebebi zamanla uzaklik degisimi olmayisidir.
Dislinin alnma yerlestirilen tipte ise zamanla krank mili ay yataklarinda aginmadan dolay1 krank milinde
eksenel gezinti olusur ve sensoriin disliye uzaklig1 artar veya azalir. Bu durum motorun atesleme sistemine
etkiler. Eksenel gezinti ¢ogalirsa disli sensore ¢arparak zarar verebilir veya uzaklasarak sinyal tiretimini
azaltabilir. Diger tiirlii yerlestirmede ise bunlarin higbiri s6z konusu degildir. Yapilan deney tesisatinda da
sensor dislinin karsisina yerlestirilmistir.
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=

Resim 1. Elektromanyetik Sensér Deney Tesisatinin Fotografi
2. DENEYSEL CALISMALAR
2.1 Kullanilan elemanlar:

1- Volan dislisi; Dis tistii capt 120mm, Dis dibi ¢ap1 104mm, 36 dis biri eksik.

2- Elektrik motoru; Universal motor 220V 130W.

3- Elektromanyetik sensor;

4- Takometre;

5- Potansiyometre;

6- Motor hizin1 kontrol eden elektronik devre;

7- Ag¢ma-Kapama anahtari;

8- Sensoriin suni ariza anahtart;

9- Imm kalinliginda sacdan yapilmis muhafaza; Boyu 350mm, Eni 250mm, Yiiksekligi 250mm, Ustii agik.

Potansiyometre
O Sensor Kuv.  Sensor
Cikis ) C1k1$1r
Kmk Sensor Suni ariza anahtari
® ®
— _D Sensor Cikist
Disli
Elektrik [I Takometre
n motoru Sensor Kuv.
[ Cikis Gerilim Regiilatori
I}I 220V Giris L
1
I Ag¢ma-Kapama
100 Anahtari
AC
Takometre
Girisi

Sekil 1. Elektromanyetik Sensér Deney Tesisatinin Semast
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Bu c¢aligmada, iizerinde elektrik motoru ile hareket verilen ve hiz kontrolii yapilabilen bir volan bulunan
model hazirlanmistir. Volanin kargisina elektromanyetik sensor yerlestirilmistir. Elektrik motorunun hizini
kontrol edebilmek i¢in elektronik bir devre kurulmustur.

Kullanilan takometre motor iizerine gelen referans gerilimini belirli oranlarda ¢evirerek devir sayisini elde
etmemizi saglamis olur. Display1 siiren entegre en fazla 3 digit siirebildigi i¢in devir sayisi ( x10) degerinde
Olciilmiistiir.

Yapilan muhafazanmn igine elektronik devre ve elektrik motoru yerlestirilmistir ve volan digli ve sensor
yerine takilmistir. Muhafazanin istiine seffaf mika konmus ve takometre, potansiyometre, anahtarlar ve
sensor ¢ikis uclar yerlestirilmistir

Deneyler Sisli Endiistri Meslek Lisesi Oto Elektrik 1 Atdlyesinde yapilmistir. Yapilan deneylerde kurulan

model, gerilim 6lgmek i¢in Osilaskop ve Dijital Avometre, 1sitmak igin havya, sicaklik dlger ve mesafe ayari
icin sentil kullanilmistir. Cikan sonuglar asagidaki tablo ve grafiklerde verilmistir.

Tablo 1. Kmk Sensériiniin Disliye Uzakligi Imm Iken Osilaskopla Olgiilen Gerilim Degerleri

n [d/d] n [d/s] Gerilim (V)
800 13,33 2
900 15,00 2,4
1000 16,67 2,8
1100 18,33 3
1200 20,00 3,4
1300 21,67 3,6
1400 23,33 4
1500 25,00 4
1600 26,67 4,2
1700 28,33 4,5
1800 30,00 4,8
1900 31,67 5
2000 33,33 5
2100 35,00 5,2
2200 36,67 5,5
2300 38,33 6
2400 40,00 6,2
2500 41,67 6,5
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Sekil 2. Kmk Sensériiniin Disliye Uzaklig1 1mm Iken Osilaskopla Olgiilen Gerilim Degerlerinin Degisim
Grafigi

Sensor Gerilimi

/0

Gerilim (V)
(@)

—o— Sensor Gerilimi

2 L
10,00 15,00 20,00 25,00 30,00 35,00 40,00 45,00 50,00
n [d/s]

Tablo 2. Kmk Sensériiniin Disliye Uzaklig1 1,5mm Iken Osilaskopla Olgiilen Gerilim Degerleri

N [d/d] n [d/s] Gerilim (V)
800 13,33 1,5
900 15,00 1,7
1000 16,67 1,9
1100 18,33 2
1200 20,00 21
1300 21,67 2.1
1400 2333 2.2
1500 25,00 2.3
1600 26,67 2.4
1700 2833 2,5
1800 30,00 2,7
1900 31,67 2.8
2000 33,33 2.8
2100 35,00 2,9
2200 36,67 3.2
2300 38,33 3.4
2400 40,00 3,7
2500 41,67 3,9
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Sensor Gerilimi

55
E
=

4
3 2l

3 /—0/‘

—e— Sensor Gerilimi
’ /H”A
/
1
10,00 15,00 20,00 25,00 30,00 35,00 40,00 45,00 50,00
n [d/s]

Sekil 3. Kmk Sensériiniin Disliye Uzakligi 1,5mm Iken Osilaskopla Olgiilen Gerilim Degerlerinin Degisim

Tablo 3. Kmk Sensériiniin Disliye Uzakligi 1mm ve Sicaklik 60°C Tken Osilaskopla Olgiilen Gerilim

Grafigi

Degerleri
n [d/d] n [d/s] Gerilim (V)
800 13,33 2
900 15,00 2,4
1000 16,67 2,8
1100 18,33 3
1200 20,00 34
1300 21,67 3,6
1400 23,33 4
1500 25,00 4
1600 26,67 4,2
1700 28,33 4,5
1800 30,00 4,8
1900 31,67 5
2000 33,33 5
2100 35,00 52
2200 36,67 5,5
2300 38,33 6
2400 40,00 6,2
2500 41,67 6,5
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Sensor Gerilimi

"

Gerilim (V)
(@)

o’

5 _»
/ —e— Sensér Gerilimi
4

: //

10,00 15,00 20,00 25,00 30,00 35,00 40,00 45,00 50,00
n [d/s]

Sekil 4. Kmk Sensériiniin Disliye Uzakligi 1mm ve Sicaklik 60°C fken Osilaskopla Olgiilen Gerilim
Degerlerinin Degisim Grafigi

Tablo 4. Kmk Sensériiniin Disliye Uzakligi Imm Iken Avometre ile Olgiilen Gerilim Degerleri

n [d/d] n [d/s] Gerilim (V)
800 13,33 0,4
900 15,00 0,5
1000 16,67 0,6
1100 18,33 0,6
1200 20,00 0,7
1300 21,67 0.8
1400 2333 0,8
1500 25,00 0,9
1600 26,67 1
1700 2833 1
1800 30,00 11
1900 31,67 12
2000 33,33 13
2100 35,00 13
2200 36,67 1,4
2300 38,33 14
2400 40,00 14
2500 41,67 15
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Sensor Gerilimi

1,6
1,4

1,2

9

Gerilim (V)

1
0,8

0,6

/M/

—o— Sensor Gerilimi

0,4 «

0,2

10,00 15,00 20,00 25,00 30,00 35,00 40,00 45,00 50,00

n [d/s]

Sekil 5. Kmk Sensériiniin Disliye Uzakligi Imm Iken Avometre ile Olgiilen Gerilim Degerlerinin Degisim

Tablo 5. Kmk Sensériiniin Disliye Uzakligi 1,5mm iken Avometre ile Olgiilen Gerilim Degerleri

Grafigi

n [d/d] n [d/s] Gerilim (V)
800 13,33 0,1
900 15,00 0,1
1000 16,67 0,2
1100 18,33 0,2
1200 20,00 0,2
1300 21,67 0,2
1400 2333 0,3
1500 25,00 0,3
1600 26,67 0,3
1700 2833 0,3
1800 30,00 0,4
1900 31,67 0,4
2000 33,33 0,4
2100 35,00 0,5
2200 36,67 0,5
2300 38,33 0,5
2400 40,00 0,5
2500 41,67 0,5
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Sensor Gerilimi

0,6

2
E 05 oo
g r\-/
o 04
/ —e— Sensor Gerilimi
0,3 >
0,2
0,1 L
0
10,00 15,00 20,00 25,00 30,00 35,00 40,00 45,00 50,00

n [d/s]

Sekil 6. Kmk Sensériiniin Disliye Uzakligi 1,5mm iken Avometre ile Olgiilen Gerilim Degerlerinin Degisim
Grafigi

3. SONUCLAR

Motorlu araglarda insanin bes duyu organina benzeyen, bilgi almak i¢in bir¢ok sensdr kullanilir. Bu ¢alisma
da krank mili konum sensorii ele alinmigtir ve bu sensoriin ¢ikis sinyalini etkileyen parametreler
incelenmistir. Biliyoruz ki, krank mili konum sensorii Elektronik Kontrol Unitesine U.O.N. ve devir sinyali
veriyordu. Bu sinyal olmazsa ara¢ motoru kesinlikle ¢aligmaz. Yapilan deneyler sonucunda c¢ikarilan
sonuglar asagidadir.

1- Krank mili konum sensdriiniin disliye olan uzakligi 1mm motor devri 800d/d’ da iken avometre ile dlgiilen
gerilim 0,4V, devir 1500d/d’ da iken gerilim 0,9V olmaktadir. (Tablo 4 ). Dolayisiyla sensoriin disliye olan
uzakligr degismeden, dislinin devri arttik¢a sensoriin tirettigi gerilim artmaktadir. Sebebi; iiretilen gerilimin
biiyiikliigii, manyetik alan degisim siddetine baglidir.

2- Ad1 gegen sensoriin disliye olan uzakligi 1lmm motor devri 800d/d” da iken avometre ile 6lgiilen gerilim
0,4V, uzaklik 1,5mm oldugunda ise 6lgiilen gerilim 0,1V olmaktadir.(Tablo 4, Tablo 5 ) Bu sonugla sensoriin
disliye olan uzaklig1 arttik¢a tiirettigi gerilim azalmaktadir. Bunun sebebi manyetik alan kuvvetinin
azalmasidir. Bu durumun ¢ikig sinyalini etkileyeceginden ara¢ motoru ¢aligmayabilir.

3- Ad1 gegen sensoriin itrettigi gerilim, disliye olan uzakligi 1mm, sicaklik 18°C, motor devri 800d/d’ da
oldugu zaman osilaskopla 6lgiilen deger 2V dur. Sicaklik 60°C’ ye ¢ikarildiginda dlgiilen gerilim degeri ayni
kalmistir.(Tablo3) Sensoriin irettigi gerilim; motor calistigi siirece motor tlizerinde olusan 1silardan
etkilenmemektedir.

4- Sensoriin lizerine yag, demir tozlar1 gibi kirletici malzemeler siiriildiigiinde tirettigi gerilimin degismedigi
gozlenmistir. Sensoriin tirettigi gerilim; dis etkilerden ( kir, yag, su vb. gibi ) etkilenmemektedir. Nedeni bu
etkilerin manyetik alan iletigimini bozmamasidir.

Genellikle Krank Mili Konum sensoriinde iki tip ariza olur;

1-Gerilim iiretimi yok ( motor ¢aligsmaz )
2- Gerilim iiretimi degisken (motor bazen ¢alismayabilir.)
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Yapilan deney tesisatinda adi gecen sensorde suni ariza olusturmak igin bir anahtar bulunmaktadir. Anahtar
acildiginda, deney tesisatinda elektrik motorunun devir kontrolu sensérden gelen bilgiye gore yapildigi igin
bilgiyi alamadig1 zaman elektrik motorunun devri kontrolden ¢ikmaktadir. Arag iizerinde Krank Mili Konum
sensdriinde gerilim iiretimi yoksa Elektronik Kontrol Unitesi U.O.N. sinyalini alamayacagindan atesleme
gerceklesmez ve ara¢ motoru ¢alismaz. Bu durumda sensoériin i¢ yapisinda kopukluk veya kisa devre vardir
ve bunun tamiri miimkiin degildir. Fakat baska bir sebep ise sensor saglam, baglanti ve soketlerinde bir
temassizlik olabilir.

Adi1 gegen sensorde gerilim {iretimi degigken ise arag motoru bazen ¢aligmayabilir. Yine sensor i¢ yapisinda
temassizlik, yiiksek direng vardir veya sensor saglam disliye olan uzakligi degisebilir. Ariza degisken
oldugundan arizanin tespiti zordur.

Daha o6nce de bahsedildigi gibi Krank Mili Konum sensdriiniin ara¢ motoru iizerine diglinin alnina ve
karsisina olmak iizere iki tiirlii yerlestirme sekli vardir. Dislinin alnma yerlestirilmesinde belirli ¢aligma
sonucunda motorda olan asintilar sebebi ile sensoriin disliye olan uzakligi degisebilmektedir. Bu da sensor
sinyalini etkiler ve motorda ariza olusturur. Diger yerlestirme seklinde ise bu tiir arizalarla kesinlikle
kargilagilmaz. Bu sebeplerden dolayi sensoriin dislinin karsisina yerlestirilmesi tercih edilmelidir.

Yapilan deneyler sonucunda sensor sinyalinin sicaklik ve dis etkenlerden etkilenmedigi ortaya konulmustur.
Krank Mili Sensorleri genellikle arag motorunun disina (volanin oldugu yere) yerlestirilir. Sensoriin sicaklik
ve dis etkenlerden etkilenmemesinden dolay1 motorun igine yerlestirilmesinde de bir sakinca yoktur.
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