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ACIKLAMALAR

KOD 525MT0075
ALAN Motorlu Araclar Teknolojisi
DAL / MESLEK Otomotiv Elektro Mekanikerligi
MODULUN ADI Otomatik Transmisyon 2
o Bu  modiil araclarda  kullanilan otomatik
MODULUN TANIMI transmisyonlarin pargalarinin tanitimini, ¢aligmasini  ve
onarimini anlatan bir 6grenim materyalidir.
SURE 40/32
ON KOSUL
YETERLIK Gili¢ aktarma organlarinin bakim ve onarimini yapabilmek.
Genel Amag
Glig aktarma organlarinin bakim ve onarimini arag
kataloguna ve belirtilen standartlarda yapabileceksiniz.
Amaclar
MODULUN AMACI » Otomatik vites kutularinin mekanik kumanda {initelerinin
bakim ve onarimini ara¢ kataloguna ve standarda uygun
olarak yapabileceksiniz.

» Otomatik  vites kutularinin  elektronik ~ kumanda
iinitelerinin bakim ve onarimimi ara¢ kataloguna ve
standarda uygun olarak yapabileceksiniz.

Ortam
EGITIM OGRETIM ggﬁe:ll:lmmh transmisyon atdlyesi
DI HILAN WG Motorculukta kullanilan standart el ve Ol¢ii aletleri, cesitli
DONANIMLARI . . [ . .
otomatik transmisyonlar, bilgisayar ve multimedya, egitim
CD’leri
Modiil icerisinde yer alan her faaliyetten sonra, verilen
OuaMuve Sl e hundn bl brln
DEGERLENDIRME )

sonunda sizleri 6l¢gme araglar1 ve modiill uygulamalar ile
kazandigimiz bilgi ve becerileri dlgiilerek degerlendirecektir.
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GIRIS

Sevgili Ogrenci,

Otomotiv sektorii giin gectikge gelismekte ve bu gelismelerle birlikte otomotive yon
veren siiriiciilere de daha rahat ortamlarda siiriis imkanlar1 saglanmaktadir. Bdylece
stiriictiniin dikkatinin sadece yola yogunlagtirmasi saglanarak kaza riskinin en aza indirilmesi
disiiniilmektedir.

Glniimiizde otomatik transmisyon kullanmak suretiyle araglardaki siirlis konforlari
arttirllmis bdylece siiriiciilerin dikkatlerini yola vermeleri saglanmstir.

Otomotiv sektoriiniin gelisme ve modernlesme hizina bagli olarak otomatik
transmisyonlar iizerindeki maliyetler de disiiriilmiistir. Buna bagli olarak ta giiniimiiz
araclarinin %40’mda otomatik transmisyonlar kullanilmaktadir. Bu oran her giin daha da
artmaktadir.

Otomatik transmisyonlar otomotiv sektoriindeki tiim araglarda kullanilabilmektedir
(otomobil, otobiis, kamyon, is makinesi vb). Bu nedenle otomotiv sektdriinde tork
konvertorleri ve otomatik transmisyonlar T{izerine uzmanlasmis elemanlara ihtiyag
duyulmaktadir.

Bu modiilii bitirdiginizde size, otomatik transmisyonlarin mekanik konularinda
sektorde ihtiyag duyulan uzman eleman seviyesine ulasmanizi saglayacak bilgi ve beceri
kazandiracaktir.







OGRENME FAALIYETIi-1

( AMAC )

Otomatik vites kutularinin mekanik kumanda iinitelerinin bakim ve onarimini arag
kataloguna ve standarda uygun olarak yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Cevrenizdeki isletme atdlyelerden disli cesitlerini ve c¢alisma prensiplerini

aragtirarak rapor halinde 6gretmeninize sinifta sununuz.

1. MEKANIK KUMANDA UNITESI
1.1. Planet Disli Sistemi

Planet disli sistemi de normal dislilerde oldugu gibi iki dislinin birbirini kavrayarak
hareket alip verme durumuna gore ¢alismaktadir. Bu hareket alinip verilmesi de sonucunda
hiz arttiris1 veya diisiisiinii (Moment artis1) olusturacagindan kisaca hizi giice, giicii hiza
dondstiiren digli sistemidir.

> Planet disli sisteminin gorevini kisaca su sekilde saymak miimkiindiir;

> Siiriis sartlarina ve siiriiciiniin istegine gore tork ve hiz saglamak i¢in degisik
disli oranlar1 temin etmek,

> Geri vites olusumunu saglamak,

> Aracin bos vites konumunu saglamaktir.

1.1.1. Tek Kademeli Planet Disli Sistemleri
1.1.1.1. Yapasi ve Parcalari

Bu cesit planet sistemleri genel olarak otomatik transmisyonlarin disinda moment
istenen tiim makine sistemlerinde kullanilir. (Ornegin; mars motorlarinda kullanilmaktadur).
Sekil 1.1 de goriildiigii gibi ortada bir giines disli, bu gilines dislinin etrafinda donen ii¢ - bes
adet planet (pinyon) dislisi, bunlar1 tutan tasiyici ve planet dislileri iizerinde hareket eden
yoriinge dislisinden olusmaktadir. Yoriinge disli, giines disli veya planet tasiyicisinin
birisinin tutulmasi diger dislilerinse giris ve ¢ikis olarak kullanilmasi hiz artimini veya hiz
diisiimiinii saglar. Ayrica bu sistemden geri hareket almakta miimkiin olur.




Pinyon digli mili

'\

Gines disli

-

Tastyic
Pinyon disli

G-
o

Yériinge dishi
(=) 3

Tastyici

Pinyon disli

Sekil 1.1: Planet disli sistemi
1.1.1.2. Cahismasi

Hiz azaltimi durumunda hareket yoriinge disliden verilip

giines disli sabit

tutuldugunda, tastyicidan almir. Bunun i¢in yoriinge dislisi saat yoniinde dondiiriiliirken

giines dislisi hareketsiz birakilir ve hareket yine saat yoniinde azalm
almir. Sekil 1.2.A’da hiz azatlimi gériillmektedir.

15 olarak tastyicidan

Hiz artim1 durumunda ise hareket, tastyicidan verilip giines disli sabit tutulup yoriinge
disliden alinir. Bunun i¢in tasiyici saat yoniinde dondiiriildiigiinde giines sabit tutulursu
hareket, yoriinge dislisinden saat yoniinde hiz1 artmis olarak alinir. Sekil 1.2.B’de hizlanma

durumunda planet sistemi goriilmektedir.

Gines digli (sabit)

Yoriinge digli
(Tahrik elemant)

A

Tastyici

Y Yériinge disli
(tahrik alan eleman)

(Tahrik alan eleman)

B

Gines digli (sabit)

Tasyici
(tahrik elemani)

Sekil 1.2: Planet disli sistemlerinde hiz durumlari

Geri hareket; giines dislisinden hareket saat yoniinde verild

iginde tasiyict sabit

tutuldugu zaman hareket yoriinge dislisinden ters yonde ve hiz azalmis olarak alinacaktir

(Sekil 1.3).



Gines digli (tahrik elemani)

Yiiriinge Digli
(Tahrik alan) E-:j;?;;m

Sekil 1.3: Planet disli sisteminde geri hareketin olusumu
1.1.2. Birlesik Planet Disli Sistemi

Bu disli sisteminde iki tane planet disli sisteminin bazi pargalar1 birlesiktir. Ornegin
transakslarda genellikle boyutlardan ve agirliktan dolayir planet tasiyicist tek olmasina
karsilik, iki tane giines dislisi ve iki tane yoriinge dislisi bulunur. Bazilarinda ise giines dislisi
tek olup iki yoriinge, iki tane de tasiyict bulunmaktadir. Bu planet dislilerine birlesik planet
disli sistemleri denilmektedir. Caligmasi ise tek kademeli planet diglilerinde oldugu gibidir.
Birlesik planet disli sisteminde birbirinin tersi olan alt1 gesit hareket elde etmek miimkiindiir.
Bunun i¢in baz1 elemanlarin sabit tutulmalar1 gerekmektedir

1.2. Cok Diskli Kavrama

1.2.1. Gorevleri

Tork konvertérden veya giris milinden gelen hareketi planet dislilerine baglar ve tork
artinmini kesmek i¢in tork konvertoriinii planet dislilerinden ayirir.

1.2.2. Cesitleri
On ve arka kavrama veya C1 ve C2 kavramasi olarak ikiye ayrilir.

1.2.2.1. On Kavrama (C1)

Girig milinden gelen hareketi giines disliye iletir. Disk ve pleytlerden (balatali ve gelik
disklerden) olusmustur. Diskler ileri yon giines dislisine, pleytler ileri yon kavrama
govdesine tirnaklarla gececek sekilde bir disk ve bir pleyt olacak sekilde siralanmislardir.
(Baz1 ileri teknoloji ile iiretilmis sistemlerde, bir yiizii ¢elik diger yiizii balatali diskler
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kullanilir.) Vites durumu olusacagi zaman, gévde i¢inde bulunan pistonun altina etki eden
yag basinci (5,5 — 7 bar) pistonu iterek, pleyt ve disklerin sikigmasina ve birbirlerine hareket
verebilecek duruma gelmelerini saglar. Bu durumda hareket, ileri yon tamburundan frezeli
disliler vasitasiyla disklere, buradan pleytlere ve pleytlerden de gdvdeye gecerek govdeye
bagli bulunan giines tamburuna, buradan da giines disliye iletilmis olur. Sekil 1.4 ve sekil
1.5’te kavrama montaj pargalar1 goriilmektedir.

Direkt tahrik kawrama
tamburu @

Piston

Direl t1ahrik I

kavrama gdbegi @ [

60—

Piston

Sekil 1.4: On kavramanin parcalar

1.2.2.2. Arka Kavrama (C2)

Giris milinden hareket ileri yon kavramasina gelir. fleri yon tamburuna gecen hareket
tambura tirnaklarla bagli bulunan pleytlere gecer. Kavrama pistonunun baskisi sonucunda da
hareket, pleytlerden siirtiinerek balatali disklere geger. Balata i¢ kisimlarindaki tirnaklara
bagli olan yoriinge disliye hareket buradan aktarilir.

lleri yon kavrama tambury @
Direlt tahrik

— kavrama gébegi @
Giris mili
| Piston
Giney digh - B B - -
giris tamburu @ On cevre diglisi B Fl_an; Pleytler —I

On ve arka giines
diglisi @ Gevre disli flangi @ Dislder

Sekil 1.5: Arka kavramanin parcalari
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1.2.3. Yapisi1 ve Parcalan

Gliniimiiz araglarinda yagli ¢ok diskli kavramalar kullanilmaktadir. Kavramalar
devreye sokmak ve ¢ikarmak icin 5,5-7 bar’lik bir hidrolik basinci kullanilmaktadir. Cok
diskli kavramalarin yapilarinda pleytler (gelik diskler), balatali diskler ve bunlara yataklik
eden govdeden olusur. Bu diskler birbirleri {lizerinde siirtiinerek hareket edebilirler. Ancak
hareket iletimi esnasinda birbirlerine hareket vermeleri igin sikistirilmalart gerekir. Bunun
icinde govdeye yataklandirilmis baski pistonu da bulunur.

1.3. Cok Diskli Kavrama Bantlar:
1.3.1. Gorevleri

Fren bandi, tamburun dig ¢evresi boyunca biikiiliidiir. Fren bandinin bir ucu, hidrolik
basingla tahrik alan fren pistonuna temas ederken, diger ucu sanziman kutusuna bir pimle
sabitlenmistir. Fren pistonu, piston rotunu ve aradaki i¢ yayini sikistirarak harekete gecirir,
Tambur yiiksek bir hizla donerken fren bandi tamburu siktig1 anda bir tepki kuvveti alir.
Piston ve piston rotu tek parca olarak yapilsaydi, piston tepki kuvveti nedeniyle titresime
maruz kalirdi. Bu sebeple piston, piston rotuna bir i¢ yay iizerinden takilmistir. Fren band1
tepki kuvvetini aldiginda piston rotu geri itilerek tepki kuvvetini soniimlemek i¢in i¢ yay1
sikistirir.

1.3.2. Yapis1 ve Parcalan

Tek yanlii kavrama

On Band Arka band

§anziman govdesi

Piston

Sekil 1.6: Kavrama fren bandi

Cok diskli kavrama bantlar tizeri kagit balata veya asbest kaplanarak yay celiginden
imal edilmistir. Giiniimiiz araglarinda bu kaplama maddeleri ince ve katki maddeleri ile
giiclendirilmis, aginma siiresi artirtlmistir. Bazi modellerde 1sinmay1 azaltmak ve sogumayi1
saglamak amac1 ile bantlar parcali veya kanalli olarak yapilmaktadir. Bantlar iizerindeki
asbestin kirilmasini 6nlemek icin bantlar yuvarlak ve az yaylanma hareketli malzemelerden
imal edilmekte ve yiizey gerginligi giderilmektedir. Bu parcalara ayn1 zamanda fren band1 da
denilmektedir. Sekil 1.6°da fren bandi goriilmektedir.



1.3.3. Calismasi

Pistona hidrolik basing uygulandigi zaman piston, silindir i¢inde sola dogru hareket
eder ve fren bandinin bir ucunu hareket ettirir. Fren bandinin diger ucunun sanziman
kutusuna sabitlenmesiyle bant capi azalarak fren tamburunu sikar ve hareketsiz birakir. Bu
esnada tambur veya planet disli setinin bir elamanin1 durdurmak i¢in fren bandi ve tambur
arasinda biiyiikk bir siirtinme kuvveti olusur. Piston ve piston rotu, basing¢li hidrolik
silindirden bosaltildig1 anda dig yay tarafindan geriye itilir.

1.4. Tek Yonli Kavramalar
1.4.1. Gorevleri

Otomatik transmisyonlu arag, kaygan zemin iizerinde vites degistirirken ve yiiksek bir
yere tirmanirken geri kaymadan ve rahat bir sekilde hareket edebilmelidir. Bu ozellik, tek
yonlii kavrama dedigimiz sistem sayesinde saglanir. Yani tek yonlii kavrama, torku sadece
tek yonde aktaran bir sistemdir.

1.4.2. Yapis1

Tek yon kavrama elemanlari

Dis zart

Gekirdek
l¢ zarf

Dis zarf
Sekil 1.7: Tek yonlii kavramanin yapisi

Tek yonlii kavramalar ¢ok basit bir yapiya sahiptirler. Genellikle arka planet disli
grubuna takilan tek yonlii kavramalar; i¢ zarf, dis zarf ve tek yonlii kavrama elemanindan
olusur. Tek yonlii kavrama elemani {izerinde ¢ekirdek ve bu ¢ekirdegi tutan yaydan olusur.
Sekil 1.7°de tek yonlii kavrama ve yapisi gosterilmektedir.

1.4.3. Calismasi

Sekil 1.8.A’da goriildiigii gibi saat yoniinde donmeye c¢alisan dig zarf cekirdegin
tepesini iter. L, mesafesi L’den kii¢iik oldugu icin ¢ekirdekler yuvarlanarak dis zarfin
donmesine ve dis zarfa bagli bulunan yoriinge dislinin de dénerek ileri viteslerin olugsmasini,
boylece aracin ileri gitmesini saglar. Bununla beraber ¢ikis milinden ters yonde gelen hareket
dis zarfi saat yoniniin tersine ¢evirmek istediginde, L, mesafesi L mesafesinden biiyiik
oldugu i¢in c¢ekirdek kama gorevi gorerek dis zarfi kilitler, bu esnada dig zarf
donemediginden, ¢ikis mili de donmez. Bu islem yapilirken ¢ekirdeklere yardim etmek icin
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bir tutucu yay takilmisgtir, bu yay c¢ekirdekleri hafifce kilitleme yoniine gevirerek kilitlemeyi
baglatmis olur. Sekil 1.8.B’de tek yonlii kavramanin ¢aligmasi gosterilmektedir.

=>® W<=®

Dss zarf i R TR S

>0

«— Tutucu yay

- Cekirdek
£:,> 18

i¢ .zarf

Sekil 1.8: Tek yonlii kavramanin caliymasi

1.5. Mekanik Kontrol Unitesinin Arizalar: ve Belirtileri

Mekanik sistemin en ¢ok goriilen arizalarinin baginda kavramadaki pleytlerin (¢elik
lamellerin) ve balatali disklerin asintis1 gelmektedir. Bu arizanin belirtileri ise aracin,
ozellikle yokuslarda gii¢ kaybi veya cekis diislikliigli, motorun fazla yakit harcamasi,
viteslerin ge¢ ve sert gecmesi olarak goriilebilir. Mekanik sistemin diger arizalari ise;
kavrama bantlarinin agintis1 ve ayarinin bozulmasidir. Bu durumda aragta fazla yakit yakma,
viteslere ge¢ gegme veya gegmeme goriilebilir. Ustteki arizadan farki, gii diisiikliigiiniin ve
sert vitese gecislerin goriillmemesidir. Mekanik sistemde ¢ok az rastlanan bir ariza ise planet
disli sistemindeki dislilerin kirilmasidir. Aracin vites durumun da ¢ok fazla bir giiriiltiilii
caligmasiyla anlagilabilir. Mekanik sistemde goriilebilen diger arizalardan biri de tek yonli
kavramanin arizalanmasidir. Bu durumda ki arag, egimli yolu ¢ikarken durma esnasinda
geriye kaymamasi gerekirken, ileri viteste kalkis esnasinda geriye hareket eder.

Genelde mekanik sistemde goriilebilen arizalar bunlardir. Ancak ¢ok degisik arizalar
da meydana gelebilmektedir. Bu tiir sik¢a rastlanilmayan arizalar; kavrama bandinin
kirilmasi, balatalarda catlama vs. gibi olaylardir.



(UYGULAMA FAALIYETI

Islem Basamaklan

Oneriler

» Siriicliniin sikayetlerini dinleyiniz.

Arag kabul formunu doldurunuz

Ogretmeninizle birlikte miisteri sikayetlerini
dinleyerek sikayet formu doldurunuz.

» Yol testi yapiniz

Ogretmeninizle birlikte yol testine cikarak
stirliciiniin sikayet ettigi konular1 arastiriniz

Ogretmeninizle birlikte aracin yiiksek bir
yere ¢ikisini kontrol ediniz.

» Otomatik transmisyonun mekanik
kumanda iinitesinin arizasini teshis
ediniz.

Arac1 diiz bir zemine alarak arizay1 ve
sebeplerini teshis ediniz

» Aragtan otomatik transmisyonu sokme
islemini yapimniz.

A\

Araci1 uygun bir sekilde lifte aliniz.
Otomatik transmisyonun yagini bosaltiniz

Otomatik transmisyonun vites kumanda
baglantilarini s6kiiniiz.

Otomatik transmisyonun saftini sokiiniiz.

Otomatik transmisyonun motor baglanti
crvatalarimi sokiiniiz

Ozel kriko yardimiyla sanzimani cekerek
motordan alimiz.

» Karteri sokiip kontroliinii yapiniz.

Karter yag bosaltma tapasii sokerek yagini
bosaltiniz.

Karter baglanti civatalarini gevsetiniz.

Iki uzun kenarda iki adet civata kalacak
sekilde diger civatalarini sokiiniiz.

Bir arkadasinizin yardimu ile iki civatayr da
sokiiniiz.

Karterin kenarlarma tahta veya plastik
¢ekigle vurarak, gévdeden ayiriniz.

Karter contalarini 1spatula ile temizleyiniz.
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Karterin baglanti yilizeyini ve deliklerini
kontrol ediniz.

Karterin ~ baglant1  civata  deliklerinin
bombesini kontrol ederek, bozuk ylizeyleri
pleytte diizeltiniz.

Karter yag tapasinin civata dislerini kontrol
ediniz.

» On ve arka bantlar1 sokerek kontrol
ediniz.

On bant ayar civatasini tur sayisi sayarak
sokiiniiz.

Bant servo mandalini tornavida yardimiyla
sokerek aliniz.

On pompa civatalarmi sdkerek 6n pompay1
alimiz.  Pompayr alirken kavramalarin
diismesine engel olunuz.

On kavramanmn {izerine basan 6n bandi
elinizle bastirarak aliniz

Arka bandi almak i¢in 6nce 6n kavramay1
ve arka kavramay aliniz.

Planet disli sistemlerini bir sonraki igleme
gore sokiiniiz.

Arka servo civatalarim sokiniz.

Arka servo pistonunu alarak arka bandi bosa
¢ikarmiz.

Arka band1 tek yonlii kavramanin {izerinden
govdedeki pimlerinden kurtardiktan sonra
iki elinizle ¢ekerek aliniz.

» Planet digli sistemlerini  sokerek
kontrollerini yapiniz.

Arka kavramadan sonra arka kavrama gébek
dislisi ve buna bagli olan On yoriinge
dislisini, ayrica on planet tasiyicisini ve
tastyicilara bagli olan 6n pinyon dislilerini
¢ekerek aliniz.

On giines dislisini ve buna bagl giines
tastyicisint - almiz.  Bdylece tasiyiciya
arkadan bagli olan giines disli de ¢ikacaktir.

Arka tasiyictyr tek  yonli  kavramaya
baglayan segmani ¢ikariniz ve tasiyiciyi
elinizle ¢ekerek aliniz.

Arka yoriinge dislinin ¢ikis  milindeki




segmanini ¢ikarmniz ve arka yoriinge disliyi
elinizle ¢ekerek aliniz.

Parcalarin temizligini yaparak kontrollere
geginiz.

Planet dislilerinin, dis kontroliinii yapiniz.

Planet  dislileri  arasindaki  bosluklari,
disarida monte ederek komparatdrle kontrol
ediniz.

Planet disliler arasinda dayanma pullarinin
asinip aginmadigini kontrol ediniz, gerekirse
degistiriniz (transmisyon sokiildiiglinde bu
pullarin degistirilmesi tavsiye edilir).

Segmanlar1 kontrol ediniz ve gerekirse
degistiriniz.

» Planet digli sistemini takiniz.

Cikis miline arka yoriinge dislisini ve
segmanini takiniz.

Tek yonlii kavramanin igersine arka planet
tastyicini ve segmanini takiniz.

Glines tasiyicisin1 agiz tarafi one gelecek
sekilde takiniz.

On giines dislisinin  iizerine, planet
tastyicisint ve yekpare olan arka kavrama
gobek dislisini takiniz.

» On ve arka band1 takiniz.

Ustteki islemi uygularken ikinci oneriden
sonra arka bandi tek yonli kavramanin
iizerine takiniz.

Arka bandin bir ucunu govdedeki yerlerine
oturtunuz.

Arka ve on kavramayi taktiktan sonra 6n
bandi takma iglemine geginiz.

On bandi 6n kavrama iizerine servo
mandalinin bir ucu banda, diger ucu servoya
gececek sekilde takiniz.

Bant ayar mandalimi diger uca getirerek
sOktligliniiz tur kadar sikarak 6n pompay1
takiniz.

» Karteri takiniz.

» Yeni aldiginiz karter contasinin bir tarafini
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kartere dikkatlice yapistiriniz.

Diger yiizeyine de yapistirict siirerek
gbvdeye oturtunuz.

Karter civatalarini torkunda sikarak karteri
govdeye baglayiniz.

Karter yag tapasimi yerine sikica takiniz,
eger contast var ise mutlaka contasini
degistiriniz.

Karter yagini istenilen miktarda doldurarak
kontroliinii yapiniz

» Otomatik transmisyonu ara¢ iizerine
takiniz.

YV V V

Otomatik transmisyonu o0zel krikosu ile
birlikte giris milini, tork konvertore
merkezleyerek takiniz.

Otomatik transmisyonu motor bloguna tiim
civata  yerlerini  karsilayacak  sekilde
oturtunuz.

Baglanti civatalarini torkunda sikiniz.
Vites kumanda baglantilarin takiniz.

Saft1 soktligliniiz konumda takiniz

» Otomatik transmisyonu test ediniz.

Y

Aract  galigtirarak  yagin  1sinmasint
bekleyiniz.

Otomatik  transmisyonu tiim viteslere
gecirerek yagin tiim kanallara dolmasim
saglayiniz.

Ogretmeninizle birlikte yol testi yaparak
aragta meydana gelen degisiklikleri ve
giderilememis arizalar1 not ediniz.




( OLCME VE DEGERLENDIRME )

Bu faaliyet kapsaminda hangi bilgileri kazandiginizi, asagidaki sorular1 cevaplayarak

belirleyiniz

1.

4.

Asagidakilerden hangisi planet disli sisteminin gorevi degildir. ?

A) Siiriis sartlarina gore tork ve hiz saglamak i¢in degisik disli oranlar1 temin etmek.
B) Geri vites olusumunu saglamak.

C) Aracin bos vites konumunu saglamak.

D) Motorun kolay ¢aligmasini saglamak.

Asagidakilerden hangisi planet disli siteminin pargas: degildir?

A) Giines disli

B) Hilal disli

C) Planet tasiyicisi
D) Yoriinge disli

Giines diglisinden hareket saat yoniinde verildiginde, tasiyici sabit tutuldugu zaman
hareket yoriinge dislisi nasil hareket etmektedir?

A) Geri hareket

B) fileri yavas hareket
C) lleri hizli hareket
D) Hareketsiz

Tork konvertdriinden veya giris milinden gelen hareketi planet dislilerine gecirerek
tork artirnmint kesmek i¢in tork konvertoriinii planet dislilerinden ayiran parca
hangisidir?

A) Tek yonlii kavrama
B) Planet disli sistemi
C) Cok diskli kavrama
D) Cok diskli kavrama bantlari

Tek yonlii kavramanin gorevi agsagidakilerden hangisidir.

A) Aracin yokus yukari ¢ikarken arkaya kaymasini onler.
B) Aracin yokus asagi inerken arkaya kaymasini onler.
C) Aracin frenlemesini kolaylastirir.

D) Hepsini saglar.



DEGERLENDIRME

Cevaplariizi cevap anahtart ile karsilastirip ve dogru cevap saymizi belirleyerek
kendinizi degerlendirebilirsiniz. Bu faaliyetteki konular ilginizi ¢ekiyor, yeteneklerinize,
degerlerinize ve ihtiyaglariniza uygun oldugunu diisiinliyorsaniz, eksiklerinizi, faaliyete
tekrar donerek, arastirarak ya da dgretmeninizden yardim alarak tamamlayabilirisiniz. Modiil
faaliyetleri ve aragtirma ¢alismalar1 sonunda kazandiginiz bilgi ve becerilerin dl¢iilmesi igin
dgretmeniniz size dlgme araglar1 uygulayacaktir. Olgme sonuglara gore sizin modiil ile
ilgili durumunuz 6gretmeniniz tarafindan degerlendirilecektir.



OGRENME FAALIYETIi-2

( AMAC )

Sokiilmiis otomatik transmisyon beyninin bakim ve onarimini ara¢ kataloguna ve
standartlara uygun olarak yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Cevrenizde bulunan servislerden araglarda kullanilan beyin sistemlerinin ne tiir

oldugunu ve hangi araglarda kullanildigini rapor halinde 6gretmeninize veriniz

2. ELEKTRONIK KONTROL UNITESI

2.1. Gorevleri

Elektronik kontrol iinitesi yani elektronik beyin, insanlarda oldugu gibi sistemin
kontrol ve yonlendirme islemin yapmaktadir. Otomatik transmisyonda elektronik kontrol
tinitesi; motorun c¢alistirilmasindan, durdurulmasina kadar olan siirecte, tiim transmisyon
devrelerindeki sistemleri kumanda ve kontrol eder. Vites kutusu; motor ve siiriicii kabininde
yer alan ¢esitli anahtarlardan ve sensorlerden otomatik transmisyonun caligmasi ile ilgili
bilgileri alarak farkli c¢aligma kosullar1 altinda, torkun ayarlanmasi igin otomatik
transmisyonda yer alan sensdrlere ve enjeksiyon sistemi ile atesleme sistemine uygun
komutlar1 gdnderir. Yani ¢esitli anahtarlar aracilig1 ile siiriiciiden aldigi komutlar1 ve ¢aligma
kosullar ile ilgili olarak sensorlerden gelen sinyalleri kullanarak otomatik transmisyonun
diizenli bir sekilde calismasini saglar, ariza halinde siiriiciiyii ikaz eder. Sistem arag
iizerindeki ana kontrol iinitesiyle biitiinlesik olarak gorev yapar. Ayrica sistemdeki bilgiler
ve teknik veriler ram (hafiza kart1) araciligiyla siirekli olarak hatirlanir. Genel olarak
elektronik kumanda iinitesinin gérevleri;

> Vites degisikligine gore sistemi ayarlama,

Hidrolik basing degisimlerinin ayarlanmasi,
Vites degistirme zamanlarinin kontrolii,
Emniyet fonksiyonu saglama,

Kendi kendini test ve kontrol etme,

YV V VYV V V

Meydana gelen arizalar1 ana kontrol iinitesine bildirerek siiriicliyii uyarmadir.

Sekil 2.1 de elektronik kontrol {initesi ve elemanlar goriilmektedir.
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1 - Otomatik vites kutusu kontrol dnitesi 9 - Vites kolu konum sensord

2 - NORMAL/SPORT fonksiyonlan anahtan 10 - 51 ve 52 vitese gecgirme solenoidleri
3 - ICE fonksiyonu anahtan 11 - SL kilitli kavrama solenoidi

4 - Kick-down anahtan 12 - STH basing kontrol solenoidi

5 - Fren misiri 13 - Gusterge paneli

6 - Ana mil devir sensorl 14 - Vites kutusu yad sogutma fam rolesi
7 - Kilometre hiz sensord 15 - Enjeksiyon-ategleme kontrol dnitesi
8 - Vites kutusu yag sicaklik sensorl 16 - F / L cihazi test soketi

Sekil 2.1: Elektronik kontrol iinitesi semasi

2.1.2. Yapisi

Elektronik pargalardan olusan kontrol {initesi transmisyonun {izerinde ve dis korumasi
saglanmis bir vaziyette yer alir. Sistem, ariza esnasinda siiriiciiyii uyarir. Bu uyari, ses ve
151k olarak siiriicliniin algilamasint kolaylagtirir. Ariza tespit cihazlarinin kolaylikla
baglanmasi igin iizerinde giris portu bulunmaktadir. Arizalanmasi durumunda tamiri ¢ok
zordur. Ciinkii sistem pres baski seklinde kapali muhafazaya almmistir. Ancak sistem
disindaki bazi arizalar tasit yetkili servisi tarafindan giderilebilmektedir. Ozellikle kablo
baglantilarinin karigtirilmadan takilmasi sistemin dogru g¢aligmasini agisindan son derece
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onemlidir. Sistem tasit kontrol iinitesi ile baglantili calisir ve siirekli veri paylagimi
mevcuttur.

Asagida Sekil 2.2 de bir araca ait elektronik kontrol {initesinin soket terminali

goriilmektedir.
gy }
L13 L12 L1 L2 L1
@@@uo L9 L8 L7 L6 L5 L4 L3 R7
== == e s = e =l
L26 L25 L24 L15 L4
@@@m L22 L21 L20 L19 L18 L17 L16 E.]@ RIS
EIREMSEIEIEI T E) =l i |
J LS 1T =Lr =
Ug Baglanti Ug Baglant
R1 | Gaz kelebedi acikhk sinyali girisi L1 STH basing kontrol solenoidi ( - )
(enjeksiyon/atesleme kontrol Unitesi L2 Otomobil Uzerinde sasileme noktasi
44 no.lu ug) L3 Vites kolu kanum sensorii
R2 | Hiz sensorii saseleme ucu L4 NC ( bos )
R3 | Ana mil devir sensori ( - ) L5 Vites kutusu yag sicaklik sensori (- )
R4 | Otomobil hiz sensord (- ) L6 NC ( bos )
R5 | NORMAL/SPORT L7 NC ( bos )
fonksiyonlar anahtari L8 Otomobil Uzerinde sasileme noktasi
R6 | Kick-down anahtari L9 FREN lambalar anahtan
R7 | Vites kolu konum sensoéri L10 | Gusterge tablosu tzerinde gorilenler
R8 | NC(bos) - Vites kolu konumu
R9 | Tork azaltma sinyali cikis! - Sdrus fonksiyonu
(enjeksiyon/atesleme kontrol (nitesi - Arizalvites kutusu yag sicakliginin yiksek
32 noduug) oldugunu belirten senstr
R10 | Motor sofutma suyu sicaklik sinyali girigi L11 STH basing kontrol solenoidi ( + )
(enjeksiyon/atesleme kontrol Unitesi L12 | Akimalator (+)
5no.luug) L13 51 solenoidi
R11 | Ana mil devir sensori ( +) L14 NC ( bos )
R12 | Otomobil hiz senséri L15 NC ( bos )
R13 | NC(bos) L16 Vites kolu konum sensorii (B )
R14 | ICE fonksiyonu anahtari L17 | NC(bos)
R15 | NC ( bos ) L18 | Vites kutusu yag sicaklik sensori ( +)
R16 | Vites kolu konum sensori L19 | Vites kutusu sodutma fani rlesi
L20 NC ( bos )
L21 F / L cihazi test soketi sasilemesi ( G hatti )
L22 | F/L cihazi test soketi ( L hatti )
L23 | F /L cihaz: test soketi ( K hatti )
L24 | SL kiliti kavrama solenoidi
L25 | Kontaga bagh pozitif ug
L26 | S2 solenoidi
Sekil 2.2: Elektronik kontrol iinitesi terminali
2.1.3. Calismasi

Otomatik transmisyon sistemlerinden sensorlerin algiladigt veriler, sinyallere
doniistliriilerek elektronik kontrol iinitesindeki mikroislemciye gonderilir. Mikroislemci bu
sinyalleri, igerisindeki bilgilere gore degerlendirerek gerekli yerlere komutlar olarak
gonderir. Boylece transmisyonun diizenli ¢alismasi saglanir. Ancak bu elektronik elemanlar
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bazen dis ortamlardan kaynaklanan farkli elektronik sinyallerden etkilenerek, yanlis
komutlar algilar veya sistem kisa bir siire kesintiye ugrar. Bu tiir komutlardan dolay1 islemci,
siiriiciiye ikaz sinyali gondererek 6nlem almasini ister. Ornegin aracta cep telefonu alicist
yok ise, ara¢ kullanirken bunun kapatilmasi istenir. Bunun nedeni de elektronik kontrol
unitesindeki sinyallerle cep telefonunun agilmasi sonucunda sinyallerin karigarak, drnegin
ileri gitmekte olan araca geri vites komutunun verilmesidir. Bu durumda elektronik kontrol
tinitesi bunun yanlis komut oldugunu veya bir ariza olustugunu bildirerek, aracin
durdurulmasi i¢in sinyal gonderir. Bu gibi olaylara yalanci ariza denir. Ancak bunun yalanci
ariza mi, gercek ariza mi oldugu bilgisayarla ariza kontroliinde goriilebilir. Kontrol sonunda
ariza gecici bellekten (ram) silinerek sinyal gondermesi onlenir. Bu tip durumlar ugaklarda
ve yolcu otobiislerinde kazaya ve ylizlerce insanin 6lmesine sebep olabilmektedir.

2.2. Sensorler

Sistemden aldig1 bilgileri kiigiik sinyallere doniistiirerek elektronik kontrol {initesine
gonderen ve sistemin yoOnetilmesini saglayan pargalardir. Giliniimiiz araglarinda ¢ok sik
olarak kullanilmaktadirlar. Otomatik transmisyonda hiz kontroliinde, hararet kontroliinde ve
vites degistirme islemlerinde sensorler kullanilmaktadir.

2.2.1 Devir Sensorii

Ana mil ve otomobil hiz sensoérleri olmak tizere iki ¢esittir. Kontrol {initesinin tahvil
oranlarina ve vites degistirme siirelerine uygun olarak calisip ¢alismadiginin kontrol edilmesi
ve sensorler ilizerinde ariza testleri yapilmasi, vites kutusu iizerinde yer alan bu iki sensorle
saglanir. Ana mil devir sensorii: Tork degistirici tiirbine bagli olan vites kutusu ana milinin
donme hizini, kavrama grubu iizerinde bulunan 20 veya daha fazla disli, bir sinyal dislisi ile
kontrol eder. Sensor, elektronik kontrol {initesine vites kutusu giris milinin devri ile orantili
bir titresim sinyali (milin her devri i¢in 20 titresim) gonderir. Otomobil hiz sensorii: Park
kilitleme dislisinin bir pargasi olan 12 disli sinyal dislisiyle diferansiyel pinyonuna bagli olan
vites kutusu gurup milinin donme hizin1 kontrol eder. Sensor, elektronik kontrol iinitesine
vites kutusu ¢ikis mili devri, yani otomobil hiz1 ile orantili olan bir titresim sinyali (milin her
donisii icin 12 titresim) gonderir. Bu sinyal, vites degisimlerin gergeklestirilmesi igin
gereklidir. Sensdrlerin ¢alisma direngleri;

> Ana mil devir sensorii direnci: 430 ohm’dur.
> Otomobil hiz sensorii direnci: 720 ohm dur. Bu degerler ¢esitli marka ve

modellerde degisiklik gosterebilir. Sekil 2.3’te hiz sensorii goriilmektedir.
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Sekil 2.3: Devir (h1z) sensorii

2.2.2. Vites Kutusu Yag Sicakhik Sensorii

Vites kutusu icinde, yag kanalina bagli olarak bulunur. Elektronik kontrol {initesi
tarafindan elde edilen bilgiler; motor soguk iken vites degistirme siiresinin kisaltilmasi
amaciyla sistem basicinin artirilmasi igin kullanilir. Yag sicaklik sensorii ¢alisma direngleri;

> 10 °C *de 645 ohm,

> 110 °C ‘de 247 ohm,
> 145 °C ‘de 111 ohm dur. Bu degerler ¢esitli marka ve modellerde degisiklik

gosterebilir. Sekil 2.4 te yag sicaklik sensorii goriilmektedir.
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Sekil 2.4: Yag sicaklik sensorii

2.2.3. Vites Degistirme Sensorii

Vites kutusunun 6n tarafinda ve beyinde bulunur. Bunlara solenoid de denilmektedir.
Viteslerin zamaninda degistirilmesi i¢in kullanilir. Elektronik kontrol {initesi tarafindan
gonderilen sinyalle ¢aligir. Vites zamani geldiginde elektronik kontrol {initesinin gonderecegi
akimla birlikte beyindeki supabi ileri iterek vitesi olusturur. En diisiik dirence sahiptir. Bu
direng 20 °C ‘de 13-15 ohm dur. Bu degerler ¢esitli marka ve modellerde degisiklik
gosterebilir.
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2.3. Vites Durumlarina Gore Otomatik Transmisyonun Calismasi

Otomatik transmisyon diger araglara gore farkli vites durumlarina sahiptir. Normal bir
tagitta en ¢ok 6 ileri olan vites segenegi otomatik viteste sonsuz sayida gerceklesmektedir.
Siirlis sartlarina gore vites secenekleri ise; normal siiriiste “D”(drive), yavas hareket igin
“L”(low), geri hareket i¢cin ”R” (round), bos vites i¢cin ”"N” (ndtr) ve motor ¢aligmadigi
zaman mekanik bir baglanti olmadigindan ve araci sabit bir sekilde emniyete almak i¢in “P”
(park) vitesi bulunmaktadir. Bu saydigimiz vitesler tiim otomatik transmisyonlarda olmasi
gereken vites durumlaridir. Aracin cinsine ve kullanim sartlarina goére daha degisik vites
durumlar da diisiiniilmiistiir. Ornegin spor araglarda “S” vitesi, Karli yollarda kaymamasi
igin “**”vitesi ve arazi tasitlarinda, arazi ve tirmanma vitesi gibi. Bu vitesler her ara¢ i¢in
farkli olmakla birlikte; asagida 3 ileri ve 1 geri vitesli otomatik ara¢ i¢in vites durumlari
verilmistir.

2.3.1. D Vitesi (1. Vites)

fleri yon kavramasi birinci viteste devreye girer. Bdylece giris milinin donme hareketi
on planet yoriinge dislisine aktarilirken, 6n planet pinyon dislilerinin saat yoniinde donerek
giines dislisinin etrafinda, yine saat yoniinde yuvarlanmasina neden olur. Bu 6n ve arka
giines dislilerinin saat yoOniiniin tersinde donmelerine neden olur. Bununla beraber, arka
planet tastyicisinin tek yonlii kavrama tarafindan saat yiiniiniin tersine donmesi Onlenir.
Boylece arka planet pinyon dislileri saat yoniinde donerlerken arka planet yoriinge dislisinin
de saat yoniinde donmesine izin verirler. Ayn1 zamanda 6n planet pinyon dislilerinin saat
yoniinde donmesinden dolay1 6n planet tasiyicist da saat yoniinde doner. Arka planet
yoriinge dislisinin ve 6n planet tasiyicisinin her ikisinin de ara mile frezeyle ge¢mesinden
dolay1, ara mil saat yoniinde doner.

2.3.2. D Vitesi (2. Vites)

1. viteste oldugu gibi ileri yon kavramasi ayn1 zamanda 2. viteste de devrededir.
Boylece giris milinin donme hareketi, 6n planet pinyon dislilerini saat yoniinde dondiirmekte
olan 6n planet yoriinge dislisine aktarilarak, 6n planet pinyon dislilerinin 6n giines disli
etrafinda donmelerini saglar. Bu, 6n planet tagiyicisinin saat yoniinde donmesine neden olur.
Ayni zamanda 6n planet pinyon dislilerinin saat yoniinde doniisleri, 6n ve arka giines
dislilerinin saat yoniiniin tersine dondiirmeye calisir. Bununla beraber 6n ve arka glines
dislilerinin saat yonii tersinde doniigleri fren ve tek yonli kavramasi tarafindan
engellendiginden 6n planet pinyon dislileri giines disli etrafinda daha yiiksek bir hizla doner.
Bu yiiksek hiz daha sonra 6n planet tasiyici ve ara mil tarafindan ara tahrik diglisine aktarilir.

2.3.3. D Vitesi (3. Vites)

Ileri yon kavramas: ve diret tahrik kavramasi 3. viteste de devrededir. Boylece giris
milinin donme hareketi sirastyla, direkt olarak ileri yon kavramasi tarafindan 6n planet
yoriinge diglisine ve direkt tahrik kavramasi tarafindan 6n ve arka giines dislilerine aktarilir.
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Bu 6n planet yoriinge dislisi ile 6n ve arka giines dislilerinin ayn1 hiz ve yonde dénmelerine
neden olur. Bdylece 6n planet pinyon dislileri yoriinge ve giines arasinda kilitlenerek girig
mili ile beraber donmeye baslar.1. ve 2. viteslerde oldugu gibi 6n planet tasiyicisinin
donmesi ile hareket ara tahrik dislisine aktarilir. Bu esnada 2. fren de devrededir. Fakat 6n ve
arka giines dislilerinin saat yoOniinde doniisli tek yonlii kavramanin devreye girmesiyle
saglanir.

2.3.4. L Vitesi (Diisiik hiz vites)

Vites kolu L konumundayken, otomatik transmisyonun tekerlekleri tahrik ettigi
zamanki gii¢ akisi, vites kolu “D” konumundaki gii¢ akisi ile aynidir. Bununla beraber
otomatik transmisyonun tekerlekler tarafindan tahrik edildigi durumda, ara tahrik dislisinin
donme hareketi ara mil {lizerinden arka planet yoriinge dislisine aktarilarak, arka planet
pinyon dislilerinin giines dislileri tarafindan saat yoniinde donmeye c¢alismasina neden olur.
Bununla birlikte arka planet tastyicisinin doniisii 1. ve geri vites freni tarafindan
engellendiginden, arka planet pinyon dislileri giines dislilerinin saat yoniiniin tersine
donmesine neden olarak saat yoniinde donerler.

2.3.5. R Vitesi (Geri Vites)

Direkt olarak tahrik kavramasinin ara¢ geri viteste iken devreye girmesinden, giris
milinin saat yoniindeki doniisii direkt olarak 6n ve arka giines dislilerine aktarilir. Boylece,
giines dislileri de saat yoniinde donerler. Bununla beraber arka planet pinyon dislileri kendi
etrafinda saat yoniiniin tersine dondiikleri halde 6n ve arka giines dislilerinin etrafinda saat
yoniinde donmeye caligirlar. Fakat arka planet pinyon dislilerine eksen goérevi goren arka
planet tastyicinin doniisii, 1. ve geri vites freni tarafindan engellendigi i¢in arka planet
pinyon dislileri giines digliler etrafinda donemezler ve bdylece saat yoOniiniin tersinde
donerek arka planet yoriinge dislisinin de saat yonii tersine donmesini saglar.

2.3.6. P ve N Vitesi

Vites kolu P ve N durumunda iken, ileri yon kavramasi ve direkt tahrik kavramasi
caligmaz. BoOylece giris milinden gelen hareket ara tahrik dislisine iletilmez. Buna ek olarak
vites kolu P konumunda, diferansiyel tahrik pinyon miline frezeli olan ara tahrik alan dislisi,
park kilit mandali tarafindan durdurulur. Boylece ara¢ hareket edemez. Bazi araglarda
motoru calistirmak ve motoru stop ettikten sonra kontak anahtarini ¢ikarmak bu vites
durumunda yapilir.

Sekil 2.5 ‘te park mandalinin ¢aligmasi goriilmektedir.
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On planet
yoriinge diglisi

Cikis mili

Park kilit kami

Park kilit mandah

Sekil 2.5: Park mandalinin takilist

2.4 Otomatik Transmisyonun Arizalar: ve Belirtileri

Otomatik transmisyonun c¢aligmasi ile ilgili arizalarin kaynagi motor kontrol sistemi
veya otomatik transmisyonun kendisi de olabilir. Ariza arama ¢ok basit iglemler ile baslar.
Ilk olarak arizanin nereden kaynaklandigi belirlenir. Elektrik sistemi ile ilgili arizalar
elektronik kontrol iinitesi tarafindan kendi kendini test fonksiyonu ile tespit edilir ve
gosterge panelindeki kirmizi uyari lambasinin yanip sénmesiyle dgrenilebilir.

Otomatik transmisyonun mekanik problemi durumunda yapilmasi gereken dort test
vardir.

> Bayilma testi: Bu test motor ve transmisyonun genel (planet disli grubunun fren

ve kavramalarin) performansini kontrol etmek igin yapilir. Bunu yaparken arag
hareket edemez durumda iken transmisyon “D” ve “R” konumuna alinip gaza

tam basilarak motor devri dlciiliir. Bu sonug, ariza kartinda incelenerek geregi

yapilir.

> Gecikme zaman testi: Bu test vites kolu N den, D veya R konumuna alindiginda
sok hissedilinceye kadar gegen zamani Olger. Bu Ol¢lim kavrama veya fren

malzemesinin agintisini hidrolik devrenin ¢aligmasini kontrol igindir.
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> Hidrolik basing testi: Bu test belirli bir ara¢ hizinda governdr basincini ve belirli

bir motor devrinde ise sistem basincini 6lgmek i¢in kullanilir. Basinglar katalog

degerleri ile karsilastirilir.

> Yol testi: Bu testte ara¢ gergek kosullarda siiriiliir ve sok kagirma, anormal ses
gibi kontroller i¢in ve vites degisim noktalarinin standart degerlerle uyustugunu
gormek amaciyla transmisyonda vites yikseltilir veya kiiciiltiiliir. Sonuglar

asagidaki tablo ile degerlendirilir. Ariza listeleri Sekil 2.6 ve 2.7 de goriilebilir.

2.5. Triptronik Transmisyonlar

Bu tip sanzimanda sistem istenildiginde mantiel istenildiginde ise otomatik olarak
kullanilabilmektedir. Yar1 otomatik sistemlerde ise ileri gidisler otomatik olarak ¢alisirken
geri vites maniiel olarak (el ile) caligmaktadir. Bu transmisyonda tasitin kalkisi, maniiel
transmisyonlarda oldugu gibi kiiciik vitesle yapilir, tasit yiiriidiikten sonra; vites D ye
almarak otomatik olarak gidisi saglanir. Bu araglarda tek yonlii kavrama olanagi olmadigi
icin ¢cogu aracta yokuslarda geri kayma yasanir. Ariza yapma durumunda sistemin arizasinin
giderilmesi biraz daha zordur. Giiniimiiz teknolojisinde bu tiir olumsuzluklarin oniine
gecilmeye caligmaktadirlar.
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* Sadece Al4# serisi otomatik transakslar
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Sekil 2.6: Muhtemel ariza bolgesinin belirlenmesi
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2.6. Otomatik Transmisyonlardaki Teknolojik Gelismeler
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*1 Sadece A14# serisi otomatik transakslar O =Kontrol edilecek
*2 »L” konumundayken Bgz'in fonksiyonundan dolay: arag hareket edebilir.

Sekil 2.7: Muhtemel ariza bolgesinin belirlenmesi

Giliniimiizde teknoloji ¢ok hizli bir sekilde ilerlemektedir. Otomotiv sanayi de bu
ilerlemeden nasibini fazlasiyla almis ve almaktadir. Otomotivin bir pargast olan
transmisyonlarda bu ilerlemeden payma diiseni almaktadir. Her seyin elektronik olarak
yapildig1 bu giinlerde transmisyonlarda vites degistirme isleminin de elektronik olarak
yapilmast denenmektedir. Boylece sistem tamamen elektronik kontrol iinitesi tarafindan
yonetilecektir. Bu, ayn1 zamanda hidrolik sistemlerde meydana gelecek arizalarin da
azaltilarak kontrol altina alinmasini saglayacaktir.
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(UYGULAMA FAALIYETI )

Islem Basamaklar: Oneriler
> Ogretmeninizle birlikte miisteri
» Siriictiniin sikayetlerini dinleyiniz. sikayetlerini dinleyerek sikdyet formu
doldurunuz.

> Ogretmeninizle birlikte yol testine
cikarak siirliclinlin sikayet ettigi konular

> Yol testi yapiniz. arastiriniz.

» Ogretmeninizle birlikte aracin  bir
rampada ¢ekisini kontrol ediniz.

» Elektronik kumanda {nitesinin ariza
teshis cihazin1 atdlye sef odasindan

» Otomatik  transmisyonun  elektronik almz.,

kontrol tinitesinin (beyinin) arizasini | » Cihaz1 elektronik kumanda {initesinin
tespit ediniz. soketlerine dogru bir sekilde takiniz.

» Araci galistirarak cihazda ariza teshisini
Ogretmeninizle birlikte yapiniz.

» Otomatik sanzimanin yagini bosaltiniz.

» Otomatik sanzimanin vites kumanda
baglantilarini sokiiniiz.

. I > mand ft1 sokiiniiz.

» Aragtan otomatik sanzimani sokiiniiz. Sanzimandan saftr sokiindiz

» Sanziman motor baglant1 civatalarini
sokiiniiz.

» Ozel sanziman krikosu yardimiyla
sanzimani ¢ekerek motordan aliniz.

» Elektronik kumanda tinitesinin sensorlere
giden kablolarmi, isimlerini yazarak
soketlerinden sokiiniiz.

» Elektronik kumanda {initesinden tasit
kontrol  iinitesine  giden  kablolar

» Elektronik kumanda tnitesini sokiiniiz. sokiiniiz.

» Elektronik kumanda iinitesini gdvdeye
baglayan civatalari sokiiniiz ve elektronik
kumanda tinitesini aliniz.
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» Katalog yardimiyla
belirleyiniz.

sensorleri

Aracin marka ve modeline uygun
katalogtan  transmisyonlar  bdoliimiinii
bulunuz.

Bu boliimde sensorlerin yerlerini sekil ve
semalardan bulunuz.

Sensorlerle ilgili teknik degerleri bularak
kontrollere geginiz.

> Sensorleri kontrol ediniz.

Sensorlerin  direncini  ohmmetre ile
Olgerek katalog degerlerine uygunluguna
bakiniz.

Sensoér kontrol cihazi ile sensorlerin
caligmasini kontrol ediniz.

» Elektronik kumanda fnitesini (beyni)

yerine takiniz.

Elektronik kumanda tinitesini (beyni)
govdeye baglayan civatayla  sikip
baglaymiz.

Elektronik kumanda iinitesinden
(beyinden) ara¢ beynine giden sinyal
kablolarini dikkatlice yerine takiniz.

Sensorlerden gelen sinyal kablolarmi
elektronik kumanda iinitesine (beyine)
yazilarina veya numaralarina gore
takiniz.

» Otomatik transmisyonu test ediniz.

Transmisyon yagini kontrol ederek test
islemine geginiz.

Araci calistirarak transmisyon yaginin
1s1nmasini saglaymiz.

Ogretmeniniz  ile  testleri  yaparak
sonucunu altindaki tablo ile karsilastirip
rapor halinde 6gretmeninize bildiriniz.

Ogretmeninizle birlikte ara¢ yol testinde
tim  vitesleri deneyerek  meydana
gelebilecek sesleri dinleyiniz.
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( OLCME VE DEGERLENDIRME )

Bu faaliyet kapsaminda hangi bilgileri kazandiginizi, asagidaki sorular1 cevaplayarak

belirleyiniz

1.

Elektronik kumanda tinitesinin goérevi asagidakilerden hangisi degildir?

A) Vites degisikliginin yapilmasi

B) Hidrolik basing degisimlerinin saglanmasi
C) Motorun yag basincinin kontrolii

D) Vites degistirme zamanlarinin kontrolii

Elektronik kumanda iinitesi (beyin) arizalaninca ne yapilmalidir?

A) Elektronikgilere tamir ettirilir.
B) Yenisi ile degistirilir

C) Aynisi kullanilabilir.

D) Higbiri

Sistemden aldig: bilgileri kiigiik sinyallere doniistiirerek elektronik kontrol iinitesine
gonderen ve sistemin yonetilmesini saglayan parcanin ismi nedir?

A) Sensor

B) Elektronik kumanda {initesi
C) Beyin

D) Kavrama

Otomatik transmisyonlarda diigiik vites hangi harfle gosterilir?

Otomatik transmisyonlarda mekanik ariza durumunda hangi test yapilir?

A) Bayilma testi

B) Yol testi

C) Hidrolik basing testi
D) Hepsi
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CEVAP ANAHTARI

OGRENME FAALIYETi 1 CEVAP ANAHTARI

1 D
2 B
3 A
4 C
5 A

OGRENME FAALIYETIi 2 CEVAP ANAHTARI

1 C
2 B
3 A
4 D
5 D

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtan ile karsilagtirmiz ve dogru cevap saymizi belirleyerek
kendinizi degerlendirebilirsiniz. Bu faaliyetteki konular ilginizi ¢ekiyor, yeteneklerinize,
degerlerinize ve ihtiyaglariniza uygun oldugunu diisiiniiyorsaniz, eksiklerinizi, faaliyete
tekrar donerek, arastirarak ya da dgretmeninizden yardim alarak tamamlayabilirisiniz. Modiil
faaliyetleri ve aragtirma calismalar1 sonunda kazandiginiz bilgi ve becerilerin dl¢iilmesi i¢in
ogretmeniniz size 6lgme araglar1 uygulayacaktir. Olgme sonuglarina gore sizin modiil ile
ilgili durumunuz dgretmeniniz tarafindan degerlendirilecektir.
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