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Bir Catalh Yiikleyici Iem Hidrostank G Hetim Sisten
Tasarmm Kriterlermim Incelenmesi- A Q. KAPTI

BIR CATALLI YUKLEYICI ICIN HIDROSTATIK GUC ILETIM SISTEMI
TASARIM KRITERLERININ INCELENMESI

Akin Oguz KAPTI', Murat KARABEKTAS®

Ozet - Mobil sistemlerin  transmisvonu alaminda,
tahrik motorundan ahman giicin degisken siras

sartlart alandaki araca iletilmesi icin distinilmius
bashca ¢oziimlerden birisi de, degisken deplasmanh
ndrolik pompa ve motorlarin kullammmina dayvah olan
iudrostatik - tahrik  vaklasinmdir.  Bu  ¢ahsmada,
iudrostatik tahrik vonteminin temel tasarim Kkriterleri
incelenniis tasima  Kapasiteli  bir c¢atalh
viiklevicinin transmisvon sistemine uvgulannustir. Bu
incelemenin sonucunda, sadece tahrik motorunun
devir savist ile titm ¢cahisma alanimin kontroliine imkan
vermesi; tahrik momentini, kesintisiz ve kademesiz
olarak, ithtiva¢ duvulan c¢ckis kuvveti ve ara¢ hiz
kombinasvonlarina doniuistiirebilmesi; kavrama, vites
kutusu ve diferansivel gibi mekanik gii¢ aktarma
orcanlarina  olan  ihtivaci  ortadan  kaldirmasa,
hidrostatik tahrik vonteminin dikkat c¢cekici ozellikleri
olarak degerlendirilmistir.

ve St

Anahrar  kelimeler - Hidrostatik  tahrik, Degisken
deplasmanh pompa, Devire bagimh hiz kontrolii.

Abstract - In the field of mobile transmission, one of

the most popular approaches for transmitting the
power output from the engine to the vehicle under
varving  drive  conditions 1s  the hydrostatic
transmission which is based on the usage of hydraulic
pumps and motors with variable displacement. In this
study, design criteria of hvdrostatic transmission were
investigated and it was applied on the transmission
svsteni of a fork-lift with a carrving capacity of S t. In
the consequence of this investigation, keeping the all
working area under control with the number
revolution of engine as a single parameter, conversion
of the virtually constant torque output from the
engine continuously without interrupting traction,

and  abolition  the necessity  for mechanical
transmission components such as clutch, gear box,
differential gear cte. were evaluated as the most

valuable properties among the advantages provided
by the hvdrostatic transmission approach.
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. GIRIS

Endistriyel hidrolik, gilic 1letinn alaninda mekanik esasa

dayali  ¢oztimlere nazaran  sagladigr  yiiksek  gii¢
yogunlugu, tletim ve denctim kolayhgi, bilgisayarla

kontrole uygunluk, yliksck konumlandirma hassasiyeti ve
cneryinm biriktirtlebilmest gibir avantajlart nedeniyle son
dercce yaygimn bir kullanim alam bulmustur. Bu kullanim
alanlarimdan birst de 15 makimeleri, ckskavatorler ve
buldozerler gibr mobil sistemlerdekt hidrostatik tahrik
uygulamalandir.

Bu c¢ahsmada  hidrostatik  tahnik  yontemlermin
icelenmest amaclannustir, Bunun bir uygulamas: olarak,
tahrik motoru tarafindan iiretilen giiciin tckerleklere diskli
kavrama, vites kutusu, kardan mihi ve diferansiyel gibi
mekanik giic aktarma organlanyla iletildigi bir c¢atalh
yiikleyicr 1cim hidrostatik tahrik tasarim  kriterlert cle
almmis  ve  temel  devre elemanlarmm  secimlert
yapilmstir. Tahrik sistenmi bu sekilde doniistiiriildiigiinde
yukarida sayilan meckanik giic aktarma organlarma olan

gereksmm  tamamiyla  ortadan  kalkmaktadir.  Seyir
sartlarmm  gerektirdi@lr - optimum  hiz ve  moment
konfigiirasyonlarinm  kademesiz  ve otomatik  olarak

saglanmast mimkiin olmaktadir. Tek bir paramectieyle,
ornegim tahrik motorunun devir sayistyla, tiim hareket
alam kontrol edilebiimektedir. Bu yontem 1le tahrik
motorunun optimum devirde ¢ahistirtimasiyla verimlihi@m
yiikseltiimest ve hidrostatik frenlemeyle yakit ve balata
saglanmast  gibr ¢k avantajlar  da  elde
cdilebilmektedir. [1-4]

2. HIDROSTATIK TAHRIK

Onerilen hidrostatik tahrik sistemi Sekil:1 de sematik
olarak gosterilmistir. Bu sistem, i¢cten yanmali bir tahrik
motoru( 1), degisken deplasmanli pompa (2), 1ki adet
degisken deplasmanli hidro-motor(3). planet dishili iz
ditstirticii (4), tahnk tekerleklert (5) ve diger devre
donanim clemanlarimdan olusmaktadir. Tahrik motorunun
giicti, pompa tarafindan (basm¢ x debi) formundaki
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hidrolik giice doniistiiriilerck, boru ve hortumlarla hidro-
motorlara iletilmekte ve burada yeniden (moment x agisal

LIC

hortum donanimimda d

nz) formundaki mekanik giice doniistiiriilerck aracin
warckett saglanmaktadir. Aracmn ileri-geri hareketlerine
Larstlik gelmek tizere. pompa cegim plakasi her 1ki yonde

actandmilabilmektedir.  Hidro-motorlar — paralel
baghdirlar ve pompa ile kapal devre olusturacak sckilde
calismaktadirtar. Hidrolik akiskan biiylik oranda boru ve

olasmakta oldugundan, kii¢tik bir

akiskan deposu yeterli olmaktadir. Pompa ve hidro-

motorlarm degisebilir ¢

eplasmanlh olmalar sayesinde ¢ok

esnck  ve  kademesiz bir hiz kontroli miimkin
olabilmektedir.
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Sekil: 1. Fork-Iift a¢in onenlen hidrostank tahrik tasarim semas: (1:

Tahrik motoru. 2: Degisken deplasmanh cksenel pistonlu ana pompa. 3:
Hidro-motorlar, 4: Planet dishh Iz disdriici, 5: Tahrik tekerlegr) [3. 7]

Hesaplamalarda  kullanilan  semboller  ve

sckilde behrlennustr:
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N Verim -
Indisler:

l Birina seyir hali (IF'=F )
2 Ikinci seyir hali (V=V,,,\)
) Pompa

'd  Hiz distirtci

hm Hidro-mekanik

m Hlidro-motor

M Tahnrik dizel motoru

max En yliksek
min  En diisiik

t Tahrik tekerle
T  Toplam

v Voliimetnk

]

(Joe

Hesaplamalarda  kullamilan  denklemler  Rexroth-
Hydromatik firmasmim mobil transmisyon el kitabindan
alimarak ve birbirlerinden tiiretilerek kullamlmuslardir [5].
Sistemin tasarimimda dikkate alinacak baslica kriterlerden
birtisi  toptam  ¢evrnim  {aktortidiir (R). Uygulanacak
transmisyonun tipt bu faktoriin  alacagr degere gore
behrtenmektedir. Bu taktor, tiim seyir boyunca olusacak
en yiliksek moment ve hiz dikkate almarak belirlenen
(MxW,) formundaki ¢ikis giicliniin, tahrik motorunun
lirettigi giice orani olarak

R =M.n/9550.P\.1 (1)
denklemiyle ifade edilir. Bu denklem

My = F g T (2)
e

N, = 1000.V 1 / 2.71.1.60 (3)

denklemlen dikkate alinarak diizenlenecek olursa
R = Fm:lx-vmux / 36()0[)\1]] | (4)

denklemi eclde cditiv. Bu denklem, toplam g¢evrim
faktoriinii: tiim seyir boyunca olusacak olan en yliksek
cekis kuvvetinin (F ). yine tiim seyir boyunca olusacak
olan en vyiiksck ara¢c hizt (V,.) tle c¢arpimimn, arag
lizerindek1 kurulu giice orani olarak ifade etmektedir. Bu
faktoriin belirlenmest i¢in oncelikle aracin gerektirecegi
en yiiksek c¢ekis kuvveti, sirasiyla siirtiinme, yokus ve
ivmelenme direnclermi igeren

Foax = G(f.cosa + sia + Vi 7/ 2.1) (5)

denklemit ile hesaplanmahdir. Aracin yiik tasima
kapasitest 50 kN, ara¢ agirhigi 45 kN, aracin en yiiksek
seyir hizi 20 km/h, en yiiksek yol egim acis1 20°, tekerlek
lle yol arasindaki yuvarlanma siirtinme katsayisi 0,025
ve en yliksek hiza erisme siirest 10 s sartlan dikkate
aliarak. cekis kuvveti (5) denkleminden

Foo.o =95 (0,025.c0520° + $in20° + 20/ 9,81.10.3,6)
Fmax - 403' I ]\N
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olarak bulunur. Sistemin toplam verimi pompa ve hidro-
motorlarm vollimetrik ve hidro-mekanik verimleri ile
hidro-motor ¢ikisindaki 1ki kademeli planet dislili hiz
disirictisiniin - veriminden olusmaktadir. En  yliksek
cekis kuvvetinin ortaya ¢iktigi birinci seyir hali ve en
viiksek ara¢ hizimin ortaya ¢iktigr tkinci seyir hali i¢in
firma tarafindan oOnerilen verim degerleri Tablo:1 de
veritlmistir [5].

Fablo I. Birinct ve tkinci seyir durumlarn i¢in ana devre elemanlarmin
vermmlen [ 9],

Verimler | Seyir Durumlar Pompa H. motor
Voli'::l\mtrik | .(?’e 3 Illml.]jh 9 il
Verim ”(‘\36__3_%::;“ 0.98 0.93
o | b,y | 091 | 098
I]l\?;(l‘?llll]lk ll(. \;‘iy\l/ll'mljjll 0.94 0.92
Tolp])llam | '( Sf‘:iyfli:f;h 0 O
Verim ll(.\ii);i/::\z;li 0.92 0.86
Nng: Hiz disiiriicti verimi - 0,90

[ablodaki verim degerleri dikkate alinarak toplam verim

rl! - I]x-p*nlnu-p*nx :rl-”hm—m'nl‘id (6)
denkleminden
Ny = 0.98.0.94.0.93.0.92.0.90 = 0,7

olarak bulunur. Toplam verim deger1 ve tahrik dizel
motorunun 2500 dv/dk da idrettigi 55 kW gii¢c (4)
denkleminde yerlerine yazilarak toplam ¢evrim taktorii

R=40110.20/3600.55.0,71
RS T |

olarak bulunur. R<3 i¢cin PV-MF ve 3<R<9 icin PV-MV
tipi transmisyon onerilmektedir [5]. Buradaki harflerden
P ve M, pompa ve hidro-motoru: F ve V ise. bahse konu
clemanin sabit veya degisken deplasmanh oldugunu ifade
ctmektedir. Bulunan R=5,71 deger1 her 1ki elemanin da
degisken deplasmanli  olmasimi  gerektirmektedir. Bu
degerin pompa ve hidro-motorlar arasinda esit paylasimi
ongortilerck

KRR, (7)
denklemi yazilabilir ve buradan da

R, =R, =R'"" =239

olacagr  soOylenebilir.  Tasarimin  bundan  sonraki

asamasinda pompa ve hidro-motor deplasmanlarinin
belirlenmesi gerekmektedir. Bunun 1¢in

PM = QP.AP / 600 (8)

|y
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ve

Q,=D,ny.107 (9)
denklemler1 (4) denkleminde yerlerine yazilarak

D = 167.F oz Vionan | AP g B R M (10)
denklemi elde edilir. Sistem basinci 400 bar olarak

dikkate alinarak (10) denkleminden
D,=167.40110.20/400.2500.2,39.0,71
D, = 78,95 cm"/dv

olarak bulunur. Mobil hidrolik sistemlerde pompanm
degisebilir deplasmanli olmasi, yiliksek akiskan debisi

saglayabilmes:t ve yiliksek basinglarda c¢alisabilmesi
gerekmektedir. Bu gereksinimler dikkate alindiginda
degisebilir deplasmanlt eksenel pistonlu pompanin

secilmesinin uygun olacagr goriilmektedir [8]. Hesapla
bulunan deplasman degerine gére A4V.90.DA degisken
deplasmanl cksenel pistonlu pompa secilmistir. Bu
pompa 1¢in pompa deplasmani, ¢alisma basinci, pilot
basing ve toplam ¢evrim faktorii arasindaki iliskiyi
gosteren diyagram Sekil:2 de verilmistir.

Hidro-motor deplasmanini belirlemck lizere arag hizi

Vimaxy = Nypemax-2.7.1.60 / 1000.] (1)
seklinde yazilir ve bu denklem diizenlenerck
B s ™= Lok Vg g (12)

denklen elde edilir. Tahrk tekerlegi yarigapt 0,45 m
olarak secilmistir ve planet dislili hiz diisiiriicii ¢evrim
orani 29,85 olarak verilmektedir. En yiiksek hidro-motor
cikis devri (12) denkleminden

Nyomax = 2,05.29.85.20/0.45
Nyemax — 39 17,7 dv/dk

ve hidro-motor deplasmani ise

Do = 107 Foues Vo £ FimaeDis i Wi Ve (13)
denkleminden
D,,=167.40110.20/400.3517,7.0,96.0,90.2

Dy, = 55,1 cm/dv

olarak hesaplamirlar. Pompa 1¢in belirlenen se¢im
kriterler1 hidro-motorlar 1¢in de gecerlidir. Hesapla

bulunan deplasman degeri dikkate alinarak A6VM.55.DA
degisken deplasmanli eksenel pistonlu hidro-motor
secilmis ve tasarim tamamlanmustir.

3. DEVRE SEMASI

Hidrostatik tahrik sistemine ait devre semasi Sekil:3 de
verilnustir. Pompa linitesi; sar} pompasi (3), ana pompa
(4), devire bagimlh hiz kontrol valfi (6), yon denetim valfi
(7), pompa deplasman1 ayar organi (&), fren valfi (9),
capraz emniyet valfleri (10), besleme ¢ek-valfler: (11) ve



SAU Fen Bilimleri Enstitiisii Dergisi 9.Cilt, 1.Sayr 2005

basing denetim valfim (12) biinyesinde toplayan komple
bir Gnitedir. Sarp pompast (3). igten dish ve sabit
deplasmanht bir pompadir. Gorevi devreyr beslemek ve
akiskanin  filtreler (5. 14) ve sogutucu (izerinden
sirkiilasyonunu saglamaktir. Ana pompa (4) 1se, eksenel
bistonlu.  degisken deplasmanh  ve aracin ileri-geri
arcketlerine karsihik gelmek tizere 31° lik edim agisi
1er 1k1 yone de verebilen bir pompadir. Her 1ki pompa da
varcketlerimt bir elastik kaphin (2) aracth@iyla tahnik
motorundan (1) alirlar.

[ 500
WY T < ; —
(Pr{af be
16 Sig)
400

| 15 19 |

B 2 -

5 8 =

T *

& - o

Y 300 2

! 12 P2

J K

c ) 17 «©

0 &

5 200 19 2 £
o

9 2.5

E 9 -

2 -

o 13 ¢

O 10 = x

" B (bﬂr) S
0
Lp | v
0 0. 002 0.3 04 05 0.6 0. o8 09 110
- Pompa Deplasmani (D, /Dg-max) =
Sekil: 2. Pompa deplasmanmt, ¢ahsma basimci ve toplam ¢evrim

ik toriine gore gerehh pilot basmer gésteren diyagram (n=2000 dv/dk).

|3}

Ana pompa ve hidro-motorlarin deplasman degisimler,
kesit resnu ve devre semast Sekil:4 de verilen, devire
bagimh hiz kontrol valfiyle (6) saglanmaktadir. Bu valfin

girtsindekr  onfisin - (6.1) sary  pompasi debisine
gosterecedl  direng  nedeniyle,  siirgiiyti  (6.2) 1tmeye

caligan ve deger tahnk devriyle dogru orantili olarak
degisen Pypobasmear ve bu basingtan dolayr F, kuvvet
olusacaktir. Onfis sonrasindak: P, basinci, degen basing
denetim valfi (12) i1le belirlenen besleme basincidir. Bu
basing siirgiiye ters yonde F, kuvveti olarak etki
ctmektedir. Siirgii tizermdeks yag kanallarinin agilmasiyla
X kontrol hattindan ayar organina gercgeklesen akiskan
gecist Paopilot basiner ortaya ¢ikarir ve bu basing siirgii
tiserindeki fatura ylizevlerine F; kuvveti olarak etk eder.

1 8
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Diger taraftan, Py pilot basinci, X, ve X, uyart hatlan
lizerimden  hidro-motorlarin  ayar organlarinda da
duyularak, baslangicta en yiiksek durumda olan hidro-
motor deplasmanimi azaltir. Sonu¢ olarak, strglintin
konumu ve dolayisiyla pompa ve hidro-motorlarn
deplasmanlan, F, ve F,+F;+F,, kuvvetleri arasindaki
mukayeseyle belirlenmektedir.

Tahrik devrimin azalmasi durumunda PP, basinci ve
dolayisiyla F, kuvvetu de azalarak F,+Fi+F . kuvvetl
karsisinda yecnik diiser. Siirgiiniin ters yonde hareket
etmesiyle once yag kanallar (6.3) kapanir ve hemen
ardindan ayar organm tanka baglayan kanallar acihr.
Yeni duruma gore sistem denge haline gelinceye kadar
pompa deplasmaninda azalma ve  hidro-motor
deplasmanlarinda artma gercgeklesir. Ara¢ seyir halinde
ken c¢ekis kuvveti ithtiyacindaki artislar da aym
mekanizmanin isletilmesiyle karsilanir.

Hiz kontrol valfi iizerindcki ayar dilizenegi (6.5) ile
pompanin rolanti ayar yapihir. Bu ayarlama islenu, tahrik
motoru rolantide cahisirken olusacak olan F kuvvetinin

-

stirgii lizenindeki yag kanallarimi agmaya yetmemesini
saglayacak  sckilde yay  kuvvetimn  ayarlanmasi
scklindedir.

Yon denctim valfi (7) 4 yollu, 3 konumlu, bobin uyarih
ve yay gern doniislii bir valfur. Valfin a ve b konumlari

aracin ilert  ve gert harcketint saglamaktadir.  Bu
konumlardan  herhangi  bimsi  aktif  1se, pompa

deplasmanmin tahrik devrine bagh olarak behrh bir deger
almasiyla aracin ilen veya geri hareketi gerceklesir.
Valfin orta konumu ise J c¢ekirdeklidir ve bos vites
durunwna karsilik gelmektedir. Valf bu konumda iken
ayar orgammn her 1ki bolmesi de tanka agik olacagindan
ana pompa deplasmanm sifirlannus olur. Tahrik devri ne
kadar artinlsa da ayar organina akiskan gecisi olmayacagi
icin aracin harecketi miimkiin olmaz.

Fren yapildiginda pompanin uyarilarak c¢ekis kuvvetinin
ortadan kaldirilmasy ve ayni zamanda hidrostatik
frenlemenin de devreye alimmasi gerekmektedir. Bu
gdrevi yerine getirmes! i¢cin devreye bir fren valfi (9)
cklennustir.  Fren pedalhina basildiginda fren merkez
pompasinda olusacak basing Z uyari hatti izerinden fren
valfinde duyulur. Ayar organimin her iki bolmesi de tank
hattina acilir ve deplasmanlar sifirlannus olur. Sekil:5 de
fren merkez pompasimin tahrik sistemiyle olan baglantisi
gorilmektedir [7].
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Nekid: 4. Devire bagunh hiz Kontrol valfi (1: Tahrik motoru, 3: Sary pompast, 4. Degisken deplasmanh eksenel pistoniu ana pompa, 6: Devire bagimh
hontrol valfi. 6.1: Orifis. 6.2: Siirgii. 6.3; Yag kanallan, 6.4: Ayar yayi, 6.5: Ayar vidasi, 6.6: O-ring. 6.7: Tahdit segmani). [5. 7]
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TP ST T S T

Sekil: §. Fren sistemimin hidrostatik tahrik sistemine baglantisi (1: Fren
pedah, 2: Fren merkez pompasi. 3: Fhidro-motorlar. 4: Ana pompa, Z:
Fren uvars hatn). [7]

4. CEKIS DIiYAGRAMI

Aracin 1ki ¢esit seyir hali vardir. Birinct durumda en
yiiksek ¢ekis kuvvetine ihtiya¢ duyulmaktadir. Bunu
saglamak lizere pompa deplasmani azaltilir, hidro-motor
deplasmanlan ve sistem basinct 1se en yliksek degerine
cikarthir. Ara¢ hizimin disiik olacagr bu seyir halinde
pompa debisi ve deplasmani sirasiyla

Qp1 = 600.Pymyp/ AP 1ux

Q, = 600.55.0,82 / 400 = 67,65 1/dk

Ve

Dy =0 10" / Mg v

D, =67.65.10"/2500.0,9 = 30,07 cm’/dv

olacak sekilde en disiik degerlerini alirlar. Hidro-motor
deplasmam 1se en yiiksek degerinde olacaktir. Bu
konfigiirasyonda liretilecek hidro-motor momenti

M:nl = 0-0
Mml = O*O

S 9 Dm-mux 'Apmax * n hm-m
59.55.400.0,96 = 335,81 Nm

ile en yiiksek degerine ulasir. Hidro-motor devri ve arag
seyir hizi degerler:

Moot = Ci Pt 10 1 Do 2

N = 67,65.0,94.10°/ 55.2 =578, 1 dv/dk

\Y &

V,=0377n.1/1

V,=0,377.578,1.0,45/ 29,85 = 3,28 km/h

1le en diisiik seviyelerinde ortaya ¢ikarken, ¢elis kuvveti
Fi =Fmax=Mmi. Iz / 1

Fi = Foh = 335,81.29,85.0,9.2 /0,45 =40096 N

degeri 1le en yiiksek seviyesine ulasir.
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[kinci durumda ise ¢ekis kuvvetine olan ihtiyac¢ diisiik,
buna karsihik ara¢ hizi en yliksek seviyededir. Bunu
saglamak lizere pompa deplasmani en yiliksek, hidro-
motor deplasmanlari 1se en diisiik seviyelerine getirilirler.
Ikinci durum igin sistem parametrelerinin alacag
degerler de benzer sekilde hesaplanabilirler. Buna gore
pompa debisi

sz = Dp,max.nM. 10-3.1']\,_‘)
Qp2 = 90.2500.107.0,98 = 220,5 1/dk

1le en yiiksek degerini alir. Buna karsihk sistem basinci,
hidro-motor deplasmani ve hidro-motor momenti i1se
sirasiyla

AP, = 600.Py-N1.5/ Qp2

AP, = 600.55.0,92 /220,5 = 137,7 bar,

D =3 M O 7 M2

Dyomin = 220,5.0,93.10° / 3517,7 = 29,15 cm’/dv ve
Mo = 0,0159.Disiin AP Mimem

M., =0,0159.29,15.137,7.0,92 = 58,72 Nm

1le en disiik degerlerini alirlar. Bu konfigiirasyona gore
cekis kuvveti

F2 = MmZ-]-nhd-Z / I
F,=158,72.29,85.09.2/045=7011,12 N

degeri ile en diisiik seviyesinde ortaya ¢ikar. Ara¢ seyir
hiz1 1se

V2 - Vnmx - Os377-nm-max-r / l
Vo=V, =0,377.3517,7.0,45 / 29,85 = 20 km/h

tle en yiiksek seviyesinde ortaya ¢tkar. Aracin seyir hali
bu 1ki limit durumda ya da bu ikist arasindaki herhangi
bir noktada ortaya ¢ikabilecektir. Hesaplamalara ait bir
ozet Tablo:2 de, ve bu degerlere gore c¢izilen cekis
diyagranmi 1se Sckil:5 de verilmistir.

Tablo 2. Birinci ve 1kinci seyir durumlari 1¢in sistem parametrelerinin
aldig degerler.

Sistem Parametreler Sembol Birim Birine ki
Durum Durum
(Cekis kuvvets ¥ N 40096 7011,1
Aracin hizi \Y km/h 3,28 20 _
Sistem basinci AP bar 400 |3 5l
Pompa debisi Qp l/dk 67.65 220,5
H.motor deplasman D,, cm’/dv 55 29 1.8
Pompa deplasmani D, cm’/dv 30,07 90
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momenti M, Nm 335,81 58,72
rar devir savisy i dv/dk 578.1 3517,7
i
V (krm/h)
—

Sekil: 6. Cekis diyagrann

5. SONUCLAR VE TARTISMA

atik tahrik yonteminin temel tasarim kriterlerinin
g1 ve bir cgatallh  yiikleyicinin  transmisyon
ne tizerinde uygulamasimin yapildigr bu ¢alisma
da; bu yontemin benimsenmesiyle, sadece tahrik
wn devir sayist ile tiim ¢ahisma alanimin kontrol
dig1, tahrik momentinin kesintisiz ve kademesiz
thtiya¢ duyulan ¢ekis kuvvett ve ara¢ hizi
asyonlarina  doniistiiriilebildigi, kavrama, vites
kardan mili ve diferansiyel gibi mekanik gig¢
t organlarina olan 1htiyacin ortadan kalktigi
mistir.

vliklenmeden dolay! hizla devir kaybeden bir i¢ten
111 motorun yataklarinda olusacak soklar, nominal
crim tamamlamadan Once yataklama elemanlarinda
aarin ortaya ¢ikmasima sebep olmaktadir. Devire
aoomb hidrostatik  tahrik, bu  tiir soklar ile motor
asinda bir 1zolator gibi davranarak motoru asiri yiikiin
sebep oldugu mekanik soklardan korur. Seyir sirasinda,
verckl cekis kuvvetinde ortaya ¢ikan ani artislar, motor
viictintin hiz-moment dengesi otomatik olarak ve verimli
bir sckilde ayarlanarak karsilanir.

I Tidrostatik tahrik yontemi, ara¢ hizi ve ¢ekis kuvveti
arasindaki, teortk olarak sonsuz sayidaki farkl
kombinasyonun, pompa ve hidro-motor deplasmanlarimin
tahrik devir sayisina duyarhh bir sekilde tamamen
otomatik ve kademesiz olarak kontrol edilmesiyle
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saglandigi, son derece esnek bir transmisyon sistemi
olarak degerlendirilmistir.
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