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A¢IKLAMALAR 
 

KOD  

ALAN  Motorlu Aralar Teknolojisi 

DAL/MESLEK  Otomotiv Elektromekanikerliĵi 

MOD¦L¦N ADI Elektronik  Ateĸleme Sistemleri 

MOD¦L¦N TANIMI 
Benzinli motorlarda elektronik ateĸleme sistemleri ile ilgili  

bilgilerin verildiĵi bir ºĵrenme materyalidir. 

S¦RE 40/32 

¥N KOķUL Bu mod¿l¿n ºn koĸulu yoktur. 

YETERLĶK 
Elektronik ateĸleme sistemlerinin kontrollerini yapmak ve 

deĵiĸtirmek  

MOD¦L¦N AMACI 

Genel Ama 

Benzinli motorlarda elektronik ateĸleme sistemlerinin arēza 

teĸhis, onarēm, ayar ve bakēmēnē yapabileceksiniz.  

Amalar 

1. Platin kumandalē transistºrl¿ elektronik ateĸleme 

sisteminin kontrollerini ve deĵiĸimini yapabileceksiniz. 

2. Hall etkisi (Hall effect) kumandalē elektronik ateĸleme 

sistemlerinin kontrollerini ve deĵiĸimini 

yapabileceksiniz. 

3. End¿ktif vericili (manyetik kumandalē) elektronik 

ateĸleme sistemlerinin kontrollerini ve deĵiĸimini 

yapabileceksiniz. 

EĴĶTĶM ¥ĴRETĶM 

ORTAMLARI VE 

DONANIMLARI  

Ortam: Sēnēf, atºlye ve laboratuvar 

Donanēm: Motorlar, motor paralarē, oto elektrik ve 

elektronik paralarē, el aletleri, ºl¿ aletleri, ateĸleme 

sistemi paralarē, diagnostik test cihazē, projeksiyon cihazē, 

bilgisayar 

¥L¢ME VE 

DEĴERLENDĶRME 

Mod¿l iinde yer alan her ºĵrenme faaliyetinden sonra 

verilen ºlme aralarē ile kendinizi deĵerlendireceksiniz. 

¥ĵretmen mod¿l sonunda ºlme aracē  (oktan semeli test, 

doĵru-yanlēĸ testi, boĸluk doldurma, eĸleĸtirme vb.) 

kullanarak mod¿l uygulamalarē ile kazandēĵēnēz bilgi ve 

becerileri ºlerek sizi deĵerlendirecektir. 
 

A¢IKLAMALAR 
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GĶRĶķ 
 

 

Sevgili ¥ĵrenci, 

 

Benzinle alēĸan iten yanmalē motorlar iin ateĸleme sistemi, bu motorlarēn en ºnemli 

sistemlerinden biridir. Ateĸleme sistemleri, mevcut teknolojiye paralel olarak s¿rekli bir 

geliĸim iindedir. Ķten yanmalē motorlarēn geliĸtirilmesiyle ilgili yapēlan araĸtērmalarēn oĵu 

hep bu yºndedir. 

 

Silindir iine alēnan yakēt ve hava karēĸēmēnēn kontrol¿ bir ĸekilde ateĸlenmesi ok 

ºnemlidir. Ateĸleme sistemleri, motor performansē ¿zerinde direkt etkilidir. Bu nedenle iten 

yanmalē benzin motorlarēnda ateĸleme sitemlerin bakēm, onarēm ve ayarlarē ok ºnemlidir. 

 

Bu mod¿l ile elektronik ateĸleme sistemlerinin genel yapēsē aēklanacaktēr. Elektronik 

ateĸleme sistemlerini oluĸturan paralar ve gºrevleri hakkēnda bilgi verilecektir. Bu mod¿l¿ 

baĸarē ile tamamladēĵēnēzda iten yanmalē benzin motorlarēnda elektronik ateĸleme 

sistemlerinin bakēm, onarēm, arēza teĸhis ve ayarēnē ara teknik kataloĵuna uygun olarak 

yapabilmek iin iyi bir baĸlangē yapmēĸ olacaksēnēz. 

GĶRĶķ 
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¥ĴRENME FAALĶYETĶï1 
 

 

 

 

Platin kumandalē transistºrl¿ elektronik ateĸleme sisteminin kontrollerini ve 

deĵiĸimini yapabileceksiniz. 

 
 

 

 

 

ü Atºlyenizde bulunan elektronik ateĸleme sistemine sahip bir motorun ateĸleme 

sistemini inceleyiniz. 

ü  Bºyle bir ateĸleme sistemine neden ihtiya duyulduĵunu araĸtērēnēz. 

ü Platin kumandalē elektronik ateĸleme sistemi ile klasik ateĸleme sistemi 

arasēndaki farklēlēklarē araĸtērēnēz. 

ü Araĸtērmalarēnēzēn sonucunda bir rapor hazērlayarak ºĵretmenizin gºzetiminde 

arkadaĸlarēnēza sununuz. 

 

1. ELEKTRONĶK ATEķLEME SĶSEMĶ 
 

Otto motorlarē veya buji ile ateĸlemeli motorlar olarak sēnēflandērēlan benzinli 

motorlarda emme zamanēnda silindir ierisine alēnan hava ve yakēt karēĸēmēnēn kontroll¿ bir 

ĸekilde tutuĸturulmasē gereklidir. Benzinin kimyasal ºzellikleri gereĵi dizel motorlarda 

olduĵu gibi sēkēĸtērma ile tutuĸturulmasē kontrols¿z yanmaya neden olmaktadēr.  
 

1.1. Tanēmē 
 

Ķki veya dºrt zamanlē ñOttoò motorlarēnda emme zamanēnda ieri alēnan karēĸēm, 

sēkēĸtērma zamanēnda sēkēĸtērēlarak basēn ve sēcaklēĵē y¿kseltilir. Sēkēĸtērma sonunda, 

karēĸēmēn m¿mk¿n olduĵu kadar ¿st ºl¿ noktaya yakēn bir zamanda (yerde) tutuĸturulmasē 

ve ¿st ºl¿ noktayē birka derece gee maksimum basēncēn oluĸmasē kontroll¿ bir yanma ile 

saĵlanmalēdēr. Bu nedenlerle emme zamanēnda silindir ierisine alēnan karēĸēmēn 

tutuĸturulmasē bir kēvēlcēm (elektrik arkē) ile olur. 
 

Motorun deĵiĸen alēĸma koĸullarēna gºre uygun anlarda kēvēlcēm oluĸturulmasē 

gerekir. Oluĸturulan kēvēlcēm, ateĸleme sērasēna gºre silindirlere daĵētēlmalē ve motorun 

deĵiĸen devir ve y¿k koĸullarēna gºre de kēvēlcēmēn oluĸturulma zamanē ayarlanmalēdēr.  
 

Benzinli motorlarda silindir ierisindeki karēĸēmē tutuĸturabilecek kēvēlcēm 

oluĸabilmesi iin y¿ksek bir gerilim ¿reten ve bu gerilimi motorun deĵiĸik alēĸma 

koĸullarēnda ateĸleme sērasēna gºre silindirlere daĵētan sisteme ateĸleme sistemi denir.  

¥ĴRENME FAALĶYETĶï1 

ARAķTIRMA 

AMA¢ 
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1.2. ¥zellikleri 
 

ü Elektronik ateĸleme sistemlerinde sekonder devre gerilimi 40000 volta kadar 

ēkabilmektedir. 

ü Primer devre akēmē her zaman maksimum deĵere ulaĸmakta ve sekonder devre 

gerilimi daima en y¿ksek olmaktadēr. Sistem daha g¿venli ve verimli 

alēĸmaktadēr. 

ü Y¿ksek devirlerde alēĸma daha verimlidir. 

ü Transistºr¿n primer devreyi aēp kapamasē platinle kēyaslanmayacak kadar kēsa 

s¿rede gerekleĸir. Bu olay end¿ksiyon bobininin verimini artērmaktadēr. 

ü Elektronik avans d¿zeni ile ateĸleme zamanlanmasē da kusursuzlaĸtērēlmēĸtēr. 

 

1.3. Klasik Ateĸleme Sisteminin Yetersizlikleri 
 

Normal atmosferik ĸartlarda 0,6-0,7 mm tērnak aralēĵēna sahip bir bujide kēvēlcēmēn 

oluĸabilmesi iin 2000-3000 volt bir gerilim gereklidir. 8/1 sēkēĸtērma oranēna sahip bir 

benzinli motorda sēkēĸtērma sonu oluĸan basēn ve sēcaklēk altēnda minimum 8000 volt bir 

gerilim gereklidir. Daha y¿ksek sēkēĸtērma oranēnda, daha fakir karēĸēmlarda, y¿ksek motor 

devirlerinde veya motor y¿k altēnda bu gerilim 20000 volta kadar y¿kselir.  

Motorun y¿ksek devirlerinde kam aēsēnēn zaman s¿resi azaldēĵē iin primer devre 

akēmē daha d¿ĸ¿k deĵerde kalmakta ve sekonder gerilimin d¿ĸmesine neden olmaktadēr. 

ķekil 1.1ôde klasik ve elektronik ateĸleme sistemlerinde primer devre akēmēnēn motor 

devrine gºre deĵiĸim grafiĵi gºr¿lmektedir.  

 

 

ķekil 1.1: Primer devre akēmē frekans grafiĵi 
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Motor y¿k altēnda iken (gaz kelebeĵinin tam aēk konumu) daha y¿ksek sekonder 

gerilime ihtiya duyulmaktadēr (25000 volt) ancak klasik ateĸleme sistemi bunu karĸēlamakta 

yetersiz kalabilmektedir. ķekil 1.2ôde bobin sekonder devre gerilimlerinin mukayesesi 

gºr¿lmektedir. 

 

 

Şekil 1.2: Klasik ve elektronik ateşleme sistemlerinde sekonder devre gerilimi 

 

Motorlar geliĸip sēkēĸtērma oranlarē ve devirleri arttēka klasik ateĸleme sistemleri 

yetersiz kalmaya baĸlamēĸtēr. Klasik ateĸleme sistemlerinin en ºnemli kusurlarē ĸunlardēr: 

ü Primer devre akēmēnēn 4 amperden daha fazla artērēlmamasē, 

ü Devir arttēka bobinin verdiĵi gerilimin azalmasē, 

ü Klasik ateĸleme sistemlerinde mekanik paralarēn aĸēnmalarē sonucunda 

sekonder devre gerilimi istenen deĵere ulaĸamaz. 

ü Daha sēk aralēkta periyodik bakēm ve para deĵiĸimi gerektirir. 

 

1.4. Elektronik Ateĸleme Sisteminin ¦st¿nl¿kleri 
 

Elektronik ateĸleme sisteminin klasik ateĸleme sistemi ile kēyaslandēĵēnda ortaya 

ēkan ¿st¿nl¿kleri ĸºyledir: 

ü Mekanik sistemle alēĸtērēlan hareketli ve s¿rt¿nen para yoktur. Periyodik 

bakēm ve ayar gerektirmemektedir.  

ü Elektronik devre elemanlarēnda oksitlenme, yaĵ, kir gibi verim d¿ĸ¿r¿c¿ etkiler 

meydana gelmez. Sistem daha verimli alēĸmaktadēr. 

ü Motorun y¿ksek devirlerinde klasik sisteme gºre daha verimlidir. Kam aēsēnda 

devirle birlikte azalma gºr¿lmez.  

ü Primer devre akēmēnēn kesilmesi platinle kēyaslanmayacak kadar kēsa s¿rede 

gerekleĸir.  

Buji akma 

gerilimi 

Motor devri 

Klasik ateĸleme 

sistemi 

Elektronik 

ateĸleme sistemi 

Sekonder devre 

gerilimi (Volt) 

40000  

20000  
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ü Klasik ateĸleme sisteminde maksimum 4 amper olan primer devre akēmē 

transistºr sayesinde 8 ampere y¿kseltilmiĸtir.  

ü Elektronik ateĸleme sistemlerinde primer devre akēmēna baĵlē olarak sekonder 

devre gerilimi 40000 volta kadar ēkabilmektedir. Devir ve y¿ke gºre azalma 

meydana gelmez. 

ü Elektronik avans d¿zeni ile motorun devir y¿k durumuna gºre bujide kēvēlcēmēn 

oluĸturulma zamanē m¿kemmele yakēn ayarlanabilmektedir.  

ü Sekonder devre geriliminin attērēlmasē ile buji tērnak aralēĵē 0,80 ï 1.10 mmôye 

kadar artērēlmēĸtēr. Daha kuvvetli ve uzun bir kēvēlcēm ile yanma baĸlangēcēnda 

alev ekirdeĵi daha b¿y¿k oluĸmaktadēr. 

 

1.5. Daha G¿l¿ Bir Ateĸleme Ķin Takip Edilecek Yollar 
 

ü Primer devre akēmē artērēlmalēdēr.  

Klasik ateĸleme sistemlerinde, platin ve end¿ksiyon bobini primer sargēsē, akēmēn ēsē 

etkisi ile ancak 5 amper akēmē taĸēyabilmektedir. Emniyetli olarak taĸēyabilecekleri primer 

devre akēmē maksimum 4 amper olarak sēnērlandērēlmēĸtēr. Bobinde depolanan enerji primer 

devre akēmē ile saĵlandēĵē iinde sekonder devre gerilimi sēnērlē kalmaktadēr. Daha g¿l¿ bir 

ateĸleme elde etmek iin bu akēmēn y¿kseltilmesi gerekir. 

  

ü Primer devre akēmēnēn geiĸ s¿resi uzatēlmalēdēr. 

Platin ve kondansatºr¿n alēĸma ºzelliĵi, primer devre akēmēnēn kontrol¿n¿ 

g¿leĸtirmektedir. Primer devre akēmēnēn maksimum deĵere ēkabilmesi iin bir s¿re 

gemektedir. Y¿ksek devirlerde bu s¿re daha da kēsalmaktadēr. Platinler aēlērken ark oluĸma 

riski ve kondansatºr¿n ĸarj olma s¿resi end¿ksiyon bobininde manyetik alanēn deĵiĸme 

hēzēnē d¿ĸ¿rmektedir. Akēm geiĸ s¿resi artērēlmalēdēr. 
 

ü Mekanik paralarēn yerine elektronik devre elemanlarē kullanēlabilir. 

 S¿rt¿nme sonucu oluĸacak aĸēnmalar ve ayarlarēn bozulmasē riski ortadan 

kaldērēlmalēdēr. 

 

ü Daĵētēm olumsuzluklarē giderilmelidir. 
End¿ksiyon bobininde end¿klenen y¿ksek gerilimin tevzi makarasē ile silindirlere 

daĵētēmēnda gºr¿len mekanik para kaynaklē problemler tamamen ortadan kaldērēlmalēdēr. 
 

ü Avans mekanizmasēnēn iĸlevini yerine getirme s¿resi azaltēlmalēdēr. 

Mekanik ve vakum avans avans mekanizmasēnēn s¿rt¿nme ve aĸēnma riskleri avansē 

tam olarak ve istenilen zamanda saĵlayamamaktadēr. Avans ihtiyacēnēn belirlenmesi ve 

uygulanmasē s¿releri hēzlandērēlmalēdēr. 
 

ü Buji tērnak aralēĵē artērēlmalēdēr. 

Klasik ateĸleme sisteminde sekonder devre geriliminin artērēlamamasē buji tērnak 

aralēĵēnē sēnērlamaktadēr. Sekonder devre gerilimi artērēlērsa buji tērnak aralēĵē da artērēlabilir.  
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ü End¿ksiyon gerilimi birden fazla bobin kullanēlarak elde edilebilir. 

Ķki silindire bir end¿ksiyon bobini veya her silindir iin ayrē end¿ksiyon bobini 

kullanēmē ile daha g¿l¿ ve en uygun zamanda ateĸleme saĵlanabilir.  

 

1.6. Elektronik Ateĸleme Sisteminin ¢eĸitleri 

 

Elektronik ateĸleme sistemlerinin sēnēflandērēlmasē, sistemin ºzellikleri dikkate 

alēnarak yapēlabilir. Buna gºre yapēlan sēnēflandērma aĸaĵēda gºr¿lmektedir. 

 

Primer devre akēmēnēn kesilme ĸekline gºre: 

ü Platin kumandalē elektronik ateĸleme sistemi 

ü Hall-effect (Hall-etkisi) kumandalē elektronik ateĸleme sistemi 

ü End¿ktif vericili (manyetik kumandalē) elektronik ateĸleme sistemi 

ü Distrib¿tºrden uyartēmlē 

ü Volan veya kasnaktan uyartēmlē 

ü Foto elektrik kumandalē elektronik ateĸleme sistemi 

 

Sekonder gerilimi daĵētma ĸekline gºre: 

ü Distrib¿tºrl¿ tip 

ü Distrib¿tºrs¿z (statik) tip 

¶ Kardeĸ silindir (ikiz) ateĸleme sistemi 

¶ Her silindir iin baĵēmsēz (direkt) ateĸleme sistemi 

 

Ateĸleme avans ĸekillerine gºre: 

ü Mekanik avans tertibatē 

ü Vakum avans tertibatē 

ü Elektronik avans tertibatē 

 

Geliĸme aĸamasēna gºre: 

ü Transistºrl¿ ateĸleme sistemi 

ü Hall etkili ateĸleme sistemi 

ü Entegre ateĸleme sistemi (ITA) 

ü Tam elektronik ateĸleme 

ü Digiplex 2 tam elektronik ateĸleme sistemi 

 

1.7. Platin Kumandalē Transistºrl¿ Ateĸleme Sistemi 
 

Daha g¿l¿ bir ateĸleme iin yapēlan araĸtērmalar ve klasik ateĸleme sistemlerini 

geliĸtirme alēĸmalarēnēn ilk olumlu uygulamasē olarak kabul edilmelidir. Elektronik 

ateĸleme sistemlerinin temel alēĸma prensibini de oluĸturmaktadēr.   

 

1.7.1. Sistemin Saĵladēĵē Yararlar 
 

ü Platin ¿zerinden geirilen akēm (maksimum 1 amper) azaltēlmēĸtēr. Platinde ark 

oluĸumu ºnlenmiĸ ve platinin ºmr¿ uzamēĸtēr.  
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ü Transistºr ¿zerinden geen primer devre akēmē (8 amper) artērēlarak bobinde 

depolanan enerji artērēlmēĸtēr. Sekonder devre gerilimi (40000 volt) artmēĸtēr. 

ü Platin ile paralel alēĸan kondansatºre ihtiya kalmamēĸtēr. Kondansatºrden 

kaynaklanabilecek arēzalar ºnlenmiĸtir. 

ü Buji tērnak aralēĵē artērēlarak (0,8 ï 1,10mm) daha g¿l¿ bir kēvēlcēm elde 

edilmiĸtir. 

 

1.7.2. Sistemin Paralarē 
 

Sistem klasik ateĸleme sistemine ok benzemektedir. Primer devre akēmēnē transistºr 

ile kontrol eden elektronik devre ilave edilmiĸtir. Transistºr platinden aldēĵē sinyal ile primer 

devre akēmēnē kontrol eder. 

 

1.7.3. Sistemin Prensip ķemasē ve ¢alēĸmasē 
 

ķekil 1.3ôte prensip ĸemasē gºr¿len platin kumandalē elektronik ateĸleme sistemi 

elemanlarēnēn yapēsal ºzellikleri alēĸma ºzelliĵini oluĸturmaktadēr.  

 

 

ķekil 1.3: Platin kumandalē elektronik ateĸleme sistemi prensip ĸemasē 

 

Sistemin alēĸma prensibi, primer devre akēmēnēn artērēlmasē ve daha hēzlē kontrol 

edilmesi olarak ºzetlenebilir. Primer devre akēmē transistºr ile kontrol edilmektedir. 

End¿ksiyon bobini primer sargē direnci azaltēlarak primer devre akēmē artērēlmēĸtēr. Sistemde 

platin ile transistºre kumanda eden tetikleme akēmē (beyz akēmē) kontrol edilmektedir. Platin 

¿zerinden geen ve transistor¿ iletim konumuna geiren tetikleme akēmē 0,5 ï 1,0 amper 

kadardēr. Transistºr platin ile iletime geirildiĵi zaman primer sargē ve transistºr¿n E ï C 

¿zerinden 8 amper akēm geirilmektedir. Sekonder gerilim motorun her t¿rl¿ alēĸma 
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ĸartlarēnda daima y¿ksektir ve deĵiĸmemektedir. Transistºr¿n alēĸma ºzelliĵi ile primer 

devre akēmē ani olarak kesilmektedir. Sistemde y¿ksek gerilimin oluĸmasē ve daĵētēmē klasik 

ateĸleme sistemi ile aynēdēr.  

 

Platinden geen akēm ĸiddetini azaltmak ve platin ºmr¿n¿ uzatmak iin iki transistor 

den oluĸan elektronik devre sisteme ilave edilmiĸtir. ķekil 1.4ôte basit bir platin kumandalē 

elektronik ateĸleme devresi gºr¿lmektedir.  

 

ķekil 1.4: Platin kumandalē elektronik ateĸleme devresi 

 

T2 transistºr¿ bobin primer devre akēmēnē kontrol eder. T1 transistºr¿ ise T2ônin beyz 

akēmēnē kontrol etmektedir. 

Kontak anahtarē aēlērken platin kontaklarēnēn kapanmasēyla T1 transistºr¿n¿n beyzine 

negatif gerilim uygulanarak iletime geilir. T1 transistor ¿n¿n emiter-kollektºr hattēndan 

gelen pozitif gerilim R3 direnci ¿zerinde geerek T2ônin beyzine etki eder. T2 transistºr¿n¿n 

iletime gemesi ile bobin primer sargēlarēndan akēm gemeye baĸlar.  

 

Zener diyot, primer devrede oluĸan gerilimin aĸērē derecede artmasēnē engelleyerek T2 

transistºr¿n¿ korur. T2 transistºr¿n ularēna baĵlanmēĸ olan C kondansatºr¿ klasik ateĸleme 

sistemindeki kondansatºr gºrevini yapar. Ateĸleme sērasēnda bobinle birlikte salēnēmlar 

oluĸturarak kēvēlcēmēn akma s¿resini uzatēr. 

 

Ateĸleme noktasēnda platin kontaklarēnēn aēlmaya baĸlamasēyla T1 beyzine 

uygulanan negatif gerilim ortadan kalkacaktēr. T1 yalētēma geerek primer devre akēmēnē 

aniden keser. Bu anda end¿ksiyon bobini sekonder sargēlarēndan oluĸan gerilim distrib¿tºr 

tevzi tertibatē yoluyla bujilere gºnderilir. 

 

R1 direnci platinden geen akēmē ¿zerinden geirmek zorundadēr. R1 direncinden 

geen akēm = (12/180) = 0.06 amper olacaĵēndan ºmr¿ uzun olur.  Dengeleme direnci, marĸ 

motoru selenoidi tarafēndan, marĸ anēnda kēsa devre edilmektedir. 
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1.7.4. Sistemin Kontrolleri  
 

1.7.4.1 Primer Devre Akēmēnēn ¥l¿lmesi 

 

Primer devre akēmē devreye seri baĵlanan A1 ampermetresi ile ºl¿l¿r. Platin 

kontaklarē kapandēĵē zaman transistºr iletime geer primer devre sargēlarēndan geen akēm 

devresini A1 ampermetresi ve transistºr ¿zerinden geerek tamamlar. A1 ampermetresinde 

okunan deĵer primer devre akēmēnē gºsterir. ķekil 1.5ôte primer devre akēmēnēn ºl¿lmesi 

gºr¿lmektedir. 
 

 

ķekil 1.5: Ampermetre ile primer devre akēmēnēn ºl¿m¿ 

 

1.7.4.2. Platin ¦zerinden Geen Akēmēnēn ¥l¿lmesi 

 

Platin baĵlantē ularēndan birisi sºk¿lerek A2 ampermetresi devreye seri olarak 

baĵlanēr. Platin kontaklarē kapandēĵē zaman kontaklardan geen akēm A2 ampermetresinden 

okunur (ķekil 1.5). 

 

1.7.4.3. Sekonder Devre Geriliminin ¥l¿lmesi 

 

End¿ksiyon bobininin verebildiĵi sekonder devre gerilimi osiloskoplu motor test 

cihazē ile ºl¿lebilir.  Cihaz bobin sekonder devre kablolarēndan sinyal alarak alēĸēr ve 

sekonder devre gerilimindeki deĵiĸimi zamana baĵlē olarak grafik ĸeklinde gºsterir. Elde 

edilen grafik incelenerek ateĸleme sisteminin alēĸma verileri ve ateĸleme sistemi muhtemel 

arēzalarē belirlenir.  
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1.7.5. Sistemin Yetersizlikleri 
 

Elektronik ateĸleme sistemlerinin ilk uygulamasē olan platin kumandalē tipte mekanik 

alēĸan eleman olan platinden kaynaklanan olumsuzluklar ve yetersizlikler olmaktadēr. 

 

Platin ¿zerinden geen akēm azaltēlarak platinin meme yapmasē ºnlenmiĸtir. Ancak 

zamanla platin fiberi aĸēnarak platin aralēĵē ve avans ayarē bozulur.  
 

Ayrēca klasik ateĸleme sisteminde de gºr¿len platin sēramasē ºzellikle y¿ksek 

devirlerde sºz konusu olmaya devam etmektedir. Platin sēramasē motorun teklemesine yol 

aabilir. Bu nedenle y¿ksek devirli motorlar iin platin kumandalē transistºrl¿ ateĸleme 

sistemleri elveriĸli deĵildir. 
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UYGULAMA FAALĶYETĶ 
 

Platin kumandalē transistºrl¿ elektronik ateĸleme sisteminin kontrollerini ve 

deĵiĸimini yapēnēz. 
 

ü Distrib¿tºr¿ motordan sºk¿n¿z. 

Sonra takēnēz. 

 

ü Gerekli g¿venlik tedbirlerini alēnēz. 

ü Gerekli el takēmlarēnē ve cihazlarē hazēr h©le 

getiriniz. 

ü Motor/otomobile ait kataloglarē yanēnēzda 
bulundurunuz. ¥ĵretmenizden katalog ile ilgili 

yardēm isteyiniz.  

ü Katalogda belirtilen talimatlara gºre iĸlemleri 
yapēnēz.  

ü Uygun anahtar kullanēnēz. Temiz ve d¿zenli 
alēĸēnēz. 

ü Emniyet kurallarēna gºre alēĸēnēz. Dikkatli ve 

hassas davranēnēz. 
 

 
 

ü 1.buji kablosunu ve distrib¿tºr dºn¿ĸ yºn¿n¿ 
tespit ediniz. Distrib¿tºr buji kablolarēnē 

sºk¿n¿z. 

ü Platin giriĸ kablo soketini ēkarēnēz. 

ü Distrib¿tºr¿ sabitleyen cēvatayē sºk¿n¿z ve 
distrib¿tºr¿ motordan ēkarēnēz. Distrib¿tºr 

milini sºkt¿ĵ¿n¿z kēsmē uygun bir ĸekilde 

kapatarak toz ve pislik girmesini ºnleyiniz. 
 

UYGULAMA FAALĶYETĶ 
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ü Buji kablolarēnē sºk¿n¿z, kontrol 

ediniz ve yerine takēnēz. 

 

ü Buji kablolarēnē u kēsēmdaki soketlerinden 

tutarak ēkarēnēz. 

ü Buji kablolarēnēn baĸlēklarēnda oksitlenme 

varsa deĵiĸtiriniz. 

ü Buji kablo baĸlēklarē bujilere sēkē bir ĸekilde 
gemelidir. Gevĸeklik varsa sēkēĸtērēnēz. 

ü Buji kablolarēnda eziklik, kērēlma vb. gºzle 
gºr¿len deformasyon varsa deĵiĸtiriniz. 

ü Ohm metre ile buji kablolarēnēn direncini 

ºl¿n¿z. ¥l¿len diren deĵerleri, katalog 

deĵerlerine uygun olmalēdēr. En ok kullanēlan 

ipekli kablonun direnci 10000 ohm kadardēr. 

 

 

ü Buji kablolarēnēn verimli kullanēm ºmr¿ ara 
kataloĵunda belirtilmiĸtir. Tavsiye edilen 

periyotlarda deĵiĸtiriniz. 

ü Buji kablolarēnē bujilere monte ederken soket 

kēsēmlarēndan tutarak yerine oturtunuz. 

ü Buji kablolarē, distrib¿tºr¿n bujilere uzaklēĵēna 

gºre farklē boylarda olabilir. Takarken dikkat 

edilmelidir. 

ü Bujileri sºk¿n¿z, kontrol ediniz ve 

yerine takēnēz. 

ü Bujileri sºkmeden ºnce buji yuvalarēnē basēnlē 
hava ile temizleyiniz. 

ü Buji kablolarēnē u kēsēmdaki soketlerden 
tutarak ēkarēnēz. Asla kablodan ekerek 

zorlamayēnēz. 

ü Bujiyi, buji lokmasē ile sºk¿n¿z ve takēnēz. 
Gevĸetirken ve sēkarken buji porseleninin 

kērēlmamasēna ºzen gºsteriniz. 

ü Buji elektrotlarēnē buji temizleyicisi ya da tel 
fēra ile temizleyiniz. 
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ü Bujiler temizlendikten sonra tērnak aralēĵē 

ayarlanmalēdēr. Buji tērnak aralēĵēnē ayar sentili 

ile yapēnēz.  

ü Gerekli ayar deĵeri iin ara kataloĵuna 
bakēnēz. 

ü Ayar ve bakēmē yapēlan veya deĵiĸmesine karar 
verilen bujiyi, yuvasēna el ile takēnēz ve 

boĸluĵunu alēnēz. Buji lokmasē ile uygun 

ĸekilde sēkēnēz. Soketten tutarak buji kablosunu 

buji klipsine oturtunuz.  

ü  Bujilerin verimli kullanēm ºmr¿ ortalama 

12000 kmôdir. Bujiyi ara kataloĵunda 

belirtilen periyot da deĵiĸtiriniz. 

ü Ateĸleme bobinini deĵiĸtiriniz. 

 

ü Ateĸleme bobini (+) terminali giriĸ gerilimini 

ºl¿n¿z. Ak¿ gerilimine eĸit olmalēdēr.   

ü Bobin primer sargē kontrol¿: 

ü Ohm metrenin ºl¿m ularēndan birini bobinin 
(+) pozitif terminaline, diĵerini (-) negatif 

terminaline temas ettiriniz. 

ü Ohm metreden 20 ÁC sēcaklēkta 0.8 ï 1.2Ý  

arasē bir deĵer okunmalēdēr. Primer sargēnēn 

diren deĵeri 0.8ï1.2Ýôdan k¿¿k veya sonsuz 

ise bobini deĵiĸtiriniz. 
 

ü Bobin sekonder sargē kontrol¿: 

ü Ohm metrenin ºl¿m ularēndan birini bobinin 
(-) negatif terminaline, diĵerini y¿ksek gerilim 

ēkēĸēna temas ettiriniz. 

ü Sekonder sargēnēn deĵeri 20 ÁC sēcaklēkta 

3500ï6000 Ý arasēnda olmalēdēr. Bobin diren 

deĵerleri iin ara kataloĵuna bakēnēz. 
 

ü Elektronik kontrol ¿nitesinin 
kontrol¿n¿ yapēnēz. Elektronik 

kontrol ¿nitesini deĵiĸtiriniz. 

ü Bu kontrol¿ bir ohm metre ile yapabilirsiniz. 

ü Elektronik kontrol ¿nitesini ohmmetre ile 

katalogda belirtilen talimatlara gºre terminal 

diren deĵerlerini ºlerek kontrol ediniz. 
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ü Avans kontrol¿ yapēnēz. 

ü Avans deĵerini skalasēnda gºsterebilen bir 

avans tabancasē ile kontrol ediniz. 

 

ü Elde edilen deĵerleri katalog deĵerleriyle 

karĸēlaĸtērēnēz.  

ü Ayrēca bir devir ºler ve vakum metre 
kullanarak avansēnē kontrol ediniz. 

ü Avans, devir ve vakum iin gerekli deĵerleri 
katalogdan belirleyiniz. 

ü Motor test cihazē ile ateĸleme 
sisteminin arēzasēnē tespit ediniz. 

ü Osiloskop ekranēnda primer ve sekonder devre 

diyagramē ¿zerinde arēza teĸhisi yapēnēz. 

ü Distrib¿tºr kapaĵēnē sºk¿n¿z. 

ü Ohmmetre yardēmēyla primer ve sekonder 

devrelerin kontrol¿ yapēnēz. 

ü Osiloskop alēĸtērēlēp birinci ve ikinci devre 

grafiĵini elde ediniz. 

ü Aĸaĵēda klasik ateĸleme sisteminde ve platin 

kumandalē elektronik ateĸleme sisteminde 

primer ve sekonder devre diyagramlarē 

gºr¿lmektedir. Elde ettiĵiniz diyagramlarla 

karĸēlaĸtērēnēz. 
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KONTROL LĶSTESĶ 

 

Bu faaliyet kapsamēnda aĸaĵēda listelenen davranēĸlardan kazandēĵēnēz beceriler iin 

Evet, kazanamadēĵēnēz beceriler iin Hayēr kutucuĵuna (X) iĸareti koyarak kendinizi 

deĵerlendiriniz. 
 

Deĵerlendirme ¥l¿tleri Evet Hayēr 

1. Distrib¿tºr¿ motordan sºkerek bakēm ve kontrollerini 

yaptēnēz mē? 

  

2. Buji kablolarēnēn kontrollerini yaptēnēz mē? 
  

3. Bujileri sºkerek kontrollerini ve ayarēnē yaptēnēz mē? 

Deĵiĸmesi gerekiyorsa deĵiĸtirdiniz mi? 

  

4. Ateĸleme bobini kontrollerini yaptēnēz mē? 
  

5. Elektronik kontrol ¿nitesinin kontrollerini yaptēnēz mē? 
  

6. Avans kontrol¿ ve ayarē yaptēnēz mē? 
  

7. Motor test cihazē ile arēza tespiti yaptēnēz mē? 
  

 

 

DEĴERLENDĶRME 

 

Deĵerlendirme sonunda ñHayērò ĸeklindeki cevaplarēnēzē bir daha gºzden geiriniz. 

Kendinizi yeterli gºrm¿yorsanēz ºĵrenme faaliyetini tekrar ediniz. B¿t¿n cevaplarēnēz 

ñEvetò ise ñ¥lme ve Deĵerlendirmeò ye geiniz. 
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 ¥L¢ME VE DEĴERLENDĶRME 
Aĸaĵēdaki sorularē dikkatlice okuyunuz ve doĵru seeneĵi iĸaretleyiniz. 

 

1) Aĸaĵēdakilerden hangisi platin kumandalē elektronik ateĸleme sisteminin paralarēndan 

deĵildir? 

A)  Sinyal bobini    

B) Ateĸleme bobini 

C) Platin 

D)  ECU (Elektronik kontrol ¿nitesi) 
 

2) Aĸaĵēdakilerden ifadelerden hangisi veya hangileri doĵrudur?  

  I ï Sivri ulu elektrotlar y¿ksek gerilimi ĸasiye kolay boĸaltēr. 

 II ï Elektrot sēcaklēĵē arttēka buji akma gerilimi azalēr. 

III ï Buji tērnak aralēĵē b¿y¿d¿ke ateĸleme gerilimi artar. 

A)  I   

B)  I ï II ï III    

C)  I ï II   

D)  II ï III  
 

3) Aĸaĵēdakilerden hangisi distrib¿tºr iindeki mekanik avans sisteminin paralarēndan 
deĵildir? 

A)  Yaylar       

B)  Santrif¿j aĵērlēklar  

C)  Avans ubuĵu  

D)  Sinyal rotoru 
 

4) Ateĸleme bobini 12 voltluk batarya gerilimini ka volta y¿kseltir? 

A)  10.000 ï 15.000 volt   

B)  20.000 ï 35.000 volt  

C)  25.000 ï 30.000 volt   

D)  30.000 ï 40.000 volt 
 

5) Platin kumandalē elektronik ateĸleme sisteminde, platin ¿zerinden geen ve transistor¿ 

iletim konumuna geiren tetikleme akēmē ne kadardēr? 

A)  0,5 ï 1,0 amper  

B)  4-8 amper 

C)  8-16 amper 

D)  20000-30000 amper 
 

6) Benzinli motorlarda silindirlere alēnan karēĸēmēn yakēlmasē iin kullanēlan yºntem 

aĸaĵēdakilerden hangisidir? 

A)  Sēkēĸtērēlmēĸ hava ierisine benzin p¿sk¿rt¿lmek suretiyle 

B)  Sēkēĸtērēlmēĸ hava ierisine motorin p¿sk¿rt¿lmek suretiyle  

C)  Sēkēĸtērēlmēĸ hava yakēt karēĸēmēnēn buji kēvēlcēmē ile tutuĸturulmasē 

D)  Emme supabē giriĸine benzin p¿sk¿rt¿lmek suretiyle 

¥L¢ME VE DEĴERLENDĶRME 
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7) Aĸaĵēdakilerden hangisi daha g¿l¿ bir ateĸleme iin yapēlan uygulamalardan 

birisi deĵildir? 

A)  Primer devre gerilimi artērēlmalē.     

B)  Daĵētēm olumsuzluklarē giderilmeli.  

C)  Primer devre akēmē artērēlmalē.        

D)  Primer devre akēmēnēn geiĸ s¿resi uzatēlmalē. 
 

8) Aĸaĵēdakilerden hangisi elektronik ateĸleme sistemlerinde kullanēlan buji tērnak 

aralēĵēnēn ºl¿s¿d¿r? 

A)  0.55 mm  

B)  0,60 ï 0,70 mm  

C)  0,50 ï 0,65 mm  

D)  0,80 ï 1,10 mm 
 

9) Aĸaĵēdakilerden hangisi elektronik ateĸleme sistemlerinin ºzelliklerinden biridir? 

A)  Transistºr primer devreyi platin kadar kēsa bir s¿rede aēp kapatabilir. 

B)  Elektronik avans d¿zeni mekanik sistemle uyumlu deĵildir.  

C)  Primer devre akēmē her zaman 8 amper maksimum deĵerindedir. 

D)  Sekonder devre gerilimi 8000 ï 20000  volt arasēndadēr. 
 

10) Aĸaĵēdakilerden hangisi elektronik ateĸleme sisteminin ¿st¿nl¿klerinden birisi 

deĵildir? 

A)  Sekonder gerilim 40000 volt kadardēr. Motor devir ve y¿k¿ne gºre azalma olmaz. 

B)  Devir arttēka bobinin verdiĵi gerilimin azalēr. 

C)  Primer devre akēmē transistºr sayesinde 8 ampere y¿kseltilmiĸtir. 

D)  Mekanik sistemle alēĸtērēlan hareketli ve s¿rt¿nen para yoktur. Periyodik bakēm ve 

ayar gerektirmez. 
 

 

DEĴERLENDĶRME 

 

Cevaplarēnēzē cevap anahtarēyla karĸēlaĸtērēnēz. Yanlēĸ cevap verdiĵiniz ya da cevap 

verirken teredd¿t ettiĵiniz sorularla ilgili konularē faaliyete geri dºnerek tekrarlayēnēz. 

Cevaplarēnēzēn t¿m¿ doĵru ise bir sonraki ºĵrenme faaliyetine geiniz. 
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¥ĴRENME FAALĶYETĶï2 
 

 

 

 

Hall etkisi (Hall effect) kumandalē elektronik ateĸleme sistemlerinin kontrollerini ve 

deĵiĸimini yapabileceksiniz. 
 

 

 

 

 

 

ü Hall etkisi (Hall effect) kumandalē elektronik ateĸleme sistemini inceleyiniz.  

ü Platin kumandalē elektronik ateĸleme sistemi ile arasēndaki farklēlēklarē 

araĸtērēnēz. 

 

2. HALL ETKĶSĶ(HALL EFFECT ) 

KUMANDALI ELEKTRONĶK ATEķLEME 

SĶSTEMĶ 
 

Klasik ateĸleme sisteminin olumsuzluklarēnē gidermek iin ilk geliĸtirilen platin 

kumandalē elektronik ateĸleme sistemi, klasik ateĸleme sisteminin olumsuzluklarēnē tamamen 

giderememiĸtir. 
 

Elektronik ateĸleme sistemlerinin geliĸimi ile kullanēlmaya baĸlayan Hall etkisi (Hall 

effect) tetikleme yºntemi, manyetik kumandalē elektronik ateĸleme sisteminden sonra en ok 

kullanēlan tetikleme sistemidir. Almanyaôda ¿retilen taĸētlarēn bir kēsmēnda ve bazē Japon 

¿retimi otolarda kullanēlēr. 

 

2.1. Sistemin Paralarē 
 

Sistem, distrib¿tºr iine yerleĸtirilmiĸ hall etkisi prensibine gºre alēĸan tetikleyici 

entegre ile distrib¿tºr dēĸēndaki elektronik kontrol ¿nitesinden oluĸur. Elektronik kontrol 

¿nitesi bobin primer devre akēmēnē keserek sekonder sargēlarda y¿ksek gerilim oluĸturur. 

 

2.1.1. Hall Effect Algēlama ¦nitesi 
 

Sinyalin oluĸmasē iin bir hall vericisi kullanēlēr. Hall vericisi ateĸleme distrib¿tºr¿ne 

yerleĸtirilmiĸtir. Hall gerilimi prensibine gºre sinyal ¿retilir. 
 

 ¦zerinden akēm geen yarē iletken bir levha dik olarak bir manyetik alanēn kuvvet 

hatlarē tarafēndan kesilirse iletkenin kenarlarē arasēnda meydana gelen gerilime,  hall gerilimi 

¥ĴRENME FAALĶYETĶï2 

AMA¢ 

ARAķTIRMA 
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adē verilir. Hall gerilimi manyetik alanēn ve yarē iletkenden geen akēmēn ĸiddetiyle doĵru 

orantēlēdēr. Manyetik alanēn yarē iletkeni kesme hēzē hall gerilimini etkilemez. ķekil 2.1ôde 

hall gerilimi prensibi, sinyal ¿reticisi ve gerilim grafiĵi gºr¿lmektedir. 

 

 

ķekil 2.1: Hall gerilimi, ¿retici ve gerilim grafiĵi 
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ķekil 2.2: Hall etkili distrib¿tºr ve hall sensºr¿n¿n gerilim meydana getirmesi 

ķekil 2.2ôde hall etkili distrib¿tºr¿n paralarē ile hall etkili sinyal ¿reticisi ve hall 

gerilimi gºr¿lmektedir. Hall effect; hareket ettirilen elektrik y¿k¿n¿n manyetik alandan 90Á 

saptērēlmasēdēr. Hall vericiyi bir ñaralēkò getiĵinde manyetik akēĸ b¿y¿yen hava aralēĵē 

tarafēndan kesilir. 
 

Distrib¿tºr milinin dºn¿ĸ¿ sērasēnda ķekil 2.2ôde gºr¿len kanatēklar (rotor) hava 

aralēĵēndan geerken manyetik kuvvet hatlarēnēn yolunu keser. Kanatēklar hava aralēĵēnēn 

dēĸēna ēktēĵē zaman hall etkisi ¿nitesini etkileyen manyetik alan yoĵunluĵu (B) artēĸ gºsterir. 

Hall etkisi ¿nitesine etki eden manyetik alan yoĵunluĵu ve bunun sonucu olarak meydana 

gelen hall etkisi geriliminin (UG) deĵiĸimi ķekil 2.2ôde gºr¿lmektedir. Tablo 2.1ôde gerilim 

deĵiĸimi ve hall gerilimi ¿retimi fonksiyonu verilmiĸtir. 
 

Rotor 
Manyetik Alan ( 

B ) 

Hall Gerilimi ( 

U ) 

Hall IC 

Anahtarē 
Verici Gerilimi 

Hava aralēĵēnda 

deĵil 

Hall tabakasēna 

n¿fuz ediyor. 
Maksimum Kapalē Minimum 

Hava aralēĵēna 

giriyor. 

Hall tabakasēndan 

saptērēlēyor. 
D¿ĸer 

Aēlēr 

Kademe  (B2) 
Ani olarak artar 

Hava aralēĵēnda 
Hall tabakasēnda 

ok zayēf 
Minimum Aēk Maksimum 

Hava aralēĵēndan 

ēkēyor. 

Hall tabakasēna 

artan oranda n¿fuz 

ediyor. 

Artar 
Kapanēr kademe 

(B1) 
Ani olarak d¿ĸer 

Tablo 2.1: Hall gerilimi oluĸum periyodu 
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2.1.2. Hall Effect Elektronik Kontrol ¦nitesi 
 

 Hall etkisi ¿nitesi entegre devredir. Entegrenin fonksiyonlarēnē gºsteren blok ĸema 

ķekil 2.3ôte verilmiĸtir. Hall etkisi ¿nitesinden elde edilen gerilim sinyalleri elektronik 

ateĸleme sistemini tetiklemek iin kullanēlēr. 

 

 

ķekil 2.3: Hall etki ¿nitesinin (elektronik kontrol ¿nitesi) blok ĸemasē 

2.1.3.Elektronik Ateĸleme Bobini 

 

Ak¿den gelen d¿ĸ¿k gerilimi, deĵiĸen manyetik alanēn etkisinde b¿nyesindeki sargēlar 

yardēmē ile buji tērnaklarē arasēnda kēvēlcēm oluĸturacak ĸekilde y¿ksek gerilime dºn¿ĸt¿ren 

ateĸleme devre elemanēna ateĸleme bobini denir (Resim 2.1). 

 

 

Resim 2.1: Ateĸleme bobinleri  

 

 Elektronik ateĸleme bobini; dēĸ etkilerden koruyan bir kutu ierisindeki demir 

ekirdek (n¿ve) ¿zerine genelde 0,7-1 mm kesitli telden 95 sarēm primer devre ve 0,03-0,07 

mm kesitli telden 1/270 veya 1/400 sarēm oranē ile sekonder devreden meydana gelir. 
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Elektronik ateĸleme sistemi bobinlerinde primer devre direnci 0,8 ï 1,2 ohm civarēndadēr. 

Sekonder sargē direnleri klasik sisteme gºre daha y¿ksektir. Manyetik alanēn daha yoĵun 

olmasē ve ince sargēlarēn dēĸ etkilerden daha az etkilenmesi iin sekonder sargē i kēsma 

sarēlmēĸtēr. Ķki sargē birbirinden yalētēlmēĸtēr. Sargēlarēn ortasēnda yer alan demir ekirdek  

(n¿ve), bobinde meydana gelen elektromanyetik alanē (mēknatēslanmayē) g¿lendirmektedir. 

Silisyumlu ince saclarēn ¿st ¿ste konulmasēyla meydana gelmiĸtir. 

 Ateĸleme bobininin primer devre giriĸ ucunda + ya da 15, ēkēĸ ucunda ï ya da 1 

iĸaretleri bulunur. 
 

2.1.4. Bujiler ve Kablolar  
 

Buji, silindire alēnmēĸ olan karēĸēmēn sēkēĸtērma zamanē sonunda tutuĸturulabilmesi 

iin gerekli olan elektrik kēvēlcēmēnē (arkē) saĵlar. Oluĸan bu kēvēlcēm ile silindir ierisindeki 

yanma olayē baĸlatēlmēĸ olur. Buji, silindir ierisinde sēkēĸmēĸ hava yakēt karēĸēmēnē her ĸartta 

en iyi ateĸleyebilecek ve diĵer faktºrlerden etkilenmeyecek bir yapēdadēr. 
 

¢eĸitli buji firmalarēnēn yaptēklarē bujilerin yapēsē hep aynēdēr. Resim 2.2ôde eĸitli 

buji resimleri gºr¿lmektedir. Buji, diĸ aēlmēĸ olan gºvde kēsmē, porselen yalētkan, merkez 

(orta) elektrodu, ĸasi elektrodu ve buji baĸlēĵēndan oluĸur. 

 

Buji karēĸēmēn en iyi ĸekilde ateĸlenmesini saĵlayabilecek bir konumda yerleĸtirilir. 

Bujinin yeri yanma odasēnēn ĸekline baĵlēdēr. Buji tērnaklarē arasēnda havanēn iyonlaĸmasē ile 

kēvēlcēm baĸlar. Meydana gelen ēsē enerjisi tērnaklar arasēnda yakēt-hava karēĸēmēnē ateĸler. 

Bu alev ekirdeĵi karēĸēmēn tamamēnēn yanmasēnē saĵlar. 

 

Resim 2.2: ¢eĸitli bujiler 
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ķekil 2.4: Buji iĸletme kodlarē 

 

Buji ¿zerindeki harf ve rakamlar buji ile ilgili ºzellikleri tanēmlar. Buji iĸletme kodlarē 

olarak tanēmlanan bilgiler ķekil 2.4ôte gºr¿lmektedir. 

 

Ateĸleme sistemlerinde kullanēlan sekonder devre kablolarē, madeni tel iletkenli ve 

grafitli iplik iletkenli olmak ¿zere iki eĸittir. Madeni telli kablolarda ilerken tel, 5ï7 mm 

kalēnlēĵēnda kauuk veya plastikten yapēlmēĸ yalētkan ile kaplanmēĸtēr. Bu kablolarēn direnci 

ok k¿¿kt¿r.  
 

 

Resim 2.3: Buji  kablolarē 

Grafit iplik iletkenli kablolarda tel yerine grafit emdirilmiĸ tel iplik kullanēlēr. Bu 

kablolarēn kullanēm amacē ateĸleme sisteminin yaydēĵē parazit dalgalarēnē ºnlemektir. Bu 

kablolarēn olduka b¿y¿k direnleri vardēr. Ķpekli kablolarēn direnci, kablo boyuna baĵlē 

olarak deĵiĸir. Kablo, sºk¿lerek ularēna bir ohm metre baĵlanēr. Ohm metrede okunan deĵer 

yaklaĸēk 10000ɋ civarēnda olmasē gerekir. Ohm metrenin sonsuz deĵer gºstermesi 

durumunda kabloda kopukluk olduĵu anlaĸēlēr. Kablo baĸlēklarē kontrol edilmelidir. Resim 

2.3ôte buji kablolarē gºr¿lmektedir.  
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2.2. Sistemin ¢alēĸmasē 
 

 

ķekil 2.5: Hall devreli elektronik ¿nite 

 

Hall etkili distrib¿tºrde elde edilen hall gerilimi, ateĸleme bobininin primer devre 

akēmēnē kontrol eden elektronik devrenin uyarēlmasē iin kullanēlēr. ķekil 2.5ôte hall devreli 

elektronik ¿nite gºr¿lmektedir. 
 

Hall devresi 1 numaralē terminalden sabit bir DC gerilim alēr ve 3 numaralē terminal 

ĸasiye baĵlanmēĸtēr. Kanat hava aralēĵēnē perdelediĵinde 2 numaralē terminal R2 direnci 

¿zerinden k¿¿k bir pozitif y¿ke sahip olur. Bu pozitif y¿k Q1 transistºr¿n¿ iletken yapar. 

Q2 ve Q3 transistºrleri de iletken olur ve ateĸleme bobini primer sargēsēndan akēm geer. 

 

Hall devresindeki kanat hava aralēĵēndan ēktēĵē anda 2 numaralē terminalde gerilim 

sēfēra d¿ĸer. Q1 transistºr¿n¿n beyz ucuna gelen gerilim sēfēr volt olduĵu iin Q1 transistºr¿ 

yalētkan olur. Q1 baĵlē olarak Q2 ve Q3 transistºrleri de yalētkan olur. Bu transistºrlerin 

yalētkan olmasē ateĸleme bobini primer devre akēmēnēn aniden kesilmesini saĵlar. Primer 

devre akēmēnēn aniden kesilmesi sekonder sargēda y¿ksek bir gerilim ind¿klenmesini saĵlar. 

Bu gerilim distrib¿tºr tarafēndan ateĸleme sērasē gelen bujiye gºnderilir. 

2.3. Sistemin Kontrolleri  
 

2.3.1. Distrib¿tºrde Yapēlan Kontroller 
 

ü Distrib¿tºr milinde boĸluk ve gezinti 

ü Kablo baĵlantēlarēnda gevĸeklik, yalētkanlēk bozukluklarē 
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ü Distrib¿tºr tablasēnēn hareketi 

ü Aĸērē yaĵlamadan distrib¿tºr iindeki reineleĸme 

ü Hall devresi uyartēm geriliminin ºl¿lmesi  

ü Hall etkisi geriliminin ºl¿lmesi 

ü Mekanik avans kontrol¿ 

ü Vakum avans kontrol¿ 

 

2.3.2. Ateĸleme Bobininde Yapēlan Kontroller 
 

Ohmmetre ile muayenede bobin devresinde kopukluk, kēsa devre, aĸērē diren ve 

ĸasiye kaak testleri yapēlēr.  

 

2.3.3. Buji Kablolarēnēn Arēzalarē ve Kontrol¿  
 

Buji kablo arēzalarē kēsa devre ve kopukluktur. 
 

2.3.4. Bujilerde Yapēlan Kontroller ve Ayarlar 
 

ü Buji alēĸma durumunun incelenmesi 

 

Motordan sºk¿len bujinin burun porseleni ile elektrotlarēn kirlilik ve aĸēnma 

durumuna gºre motorun alēĸma ĸartlarē hakkēnda ºnemli bilgiler elde edilebilir. 

 

ü Bujilerin temizliĵi ve ayarē  

 

Motordan sºk¿len bujiler incelendikten sonra kullanēlabilirliĵine karar verilirse 

temizleme sēvēsē ile yēkanēp kurulanēr. 

¶ Kum p¿sk¿rtmeli temizleme cihazē varsa cihazda temizleme yapēlēr. 

Temizleme cihazē yok ise elik fēra kullanarak buji tērnaklarē ¿zerindeki 

kurumlar temizlenir. 

¶ Orta ve ĸasi elektrotlarēnēn ularē, platin eĵesi veya zēmpara kullanarak 

keskin kºĸe oluĸacak ĸekilde eĵelenir. 

¶ Varsa kontrol cihazēnda bujinin basēn altēnda kēvēlcēm kontrol¿ yapēlēr 

ya da ara kataloĵuna uygun yeni bujiler takēm olarak temin edilir. 

Katalogla tavsiye edilen ºl¿ye gºre buji sentili (tel sentil) kullanarak ve ĸasi 

elektrodundan eĵmek suretiyle tērnak aralēĵē ayarē yapēlēr.  
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2.3.5. Avans Ayarē 
 

 

 

Resim 2.4: Avans tabancasē (neon lambasē) 

 

 Sēkēĸtērma zamanē sonunda, piston ¦¥Nôye ēkmadan bujinin akarak yanmayē 

baĸlatmasēna ateĸleme avansē denir. Motora rºlanti devrinde, gerekli olan ateĸleme avansēna 

baĸlangē avansē denir. Baĸlangē avans ayarē avans tabancasē (leon lambasē) ile yapēlēr. 

Resim 2.4ôte avans tabancasē gºr¿lmektedir. 
 

2.4. Optik Kumandalē Elektronik Ateĸleme Sistemi  
 

Fotoelektrik kumandalē tipin tetikleme sisteminde bir fototransistºr ile ēĸēĵē bu 

fototransistºr ¿zerine odaklanmēĸ k¿¿k bir infrared diyot kullanēlēr. Distrib¿tºr milinde 

yukarda aēklanan hall effect sisteminin tetikleme tekerine benzer yarēklē bir tetikleme tekeri 

vardēr. Distrib¿tºr mili dºnerken tetikleme tekerinin kanatlarē infrared diyot ile fototransistºr 

arasēna girince ēĸēk perdelenmiĸ olur ve pirimer devreden akēm gemeye baĸlar. Kanatlar 

arasēndaki aralēk infrared diyodun karĸēsēna gelince ēĸēk fototransistºr¿ etkiler ve bir gerilim 

sinyali meydana gelir. Bu gerilim sinyali transistor¿n beyz devresine etki ederek primer 

devre akēmēnēn kesilmesini ve bujide kēvēlcēm akmasēnē saĵlar. Bu sistemin en ºnemli 

dezavantajē foto transistor¿n ve infrared diyodun cam y¿zeyi kirlendiĵi takdirde sistemin 

alēĸmamasēdēr. 

 
 

 

ķekil 2.6: Fotoelektrik kumandalē tip tetikleme sistemi 

 

Bu sistem yaygēn olarak kullanēlmadēĵēndan fazla incelenmemiĸtir. 
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UYGULAMA FAALĶYETĶ 
Hall etkisi kumandalē elektronik ateĸleme sistemini kontrol ediniz. 

ü Distrib¿tºr¿ motordan 
sºk¿n¿z.  

ü Gerekli g¿venlik tedbirlerini alēnēz. 

ü Gerekli el takēmlarēnē ve cihazlarē hazēr h©le getiriniz. 

ü Motor/otomobile ait kataloglarē yanēnēzda 

bulundurunuz. Katalog ile ilgili ºĵretmenizden 

yardēm isteyiniz.  

ü Katalogda belirtilen talimatlara gºre iĸlemleri 
yapēnēz.  

ü Uygun anahtar kullanēnēz. Temiz ve d¿zenli alēĸēnēz. 

ü Emniyet kurallarēna gºre alēĸēnēz. Dikkatli ve hassas 

davranēnēz. 

ü 1.buji kablosunu ve distrib¿tºr dºn¿ĸ yºn¿n¿ tespit 
ediniz. Distrib¿tºr buji kablolarēnē sºk¿n¿z. 

ü Distrib¿tºr hall devresi soketini ēkarēnēz. 

ü Distrib¿tºr¿ sabitleyen cēvatayē sºk¿n¿z ve 
distrib¿tºr¿ motordan ēkarēnēz. Distrib¿tºr milini 

sºkt¿ĵ¿n¿z kēsmē uygun bir ĸekilde kapatarak toz ve 

pislik girmesini ºnleyiniz. 

ü Distrib¿tºr¿n kontrollerini yapēnēz. 

ü Hall-effekt algēlama 

baĸlēĵēnēn kontrol¿n¿ 

yapēnēz, deĵiĸtiriniz. 

ü Hall devresi uyartēm gerilimini ºl¿n¿z.  

ü Hall etkisi gerilimini ºl¿n¿z. 

ü  Distrib¿tºr¿ motora takēnēz. 

ü Distrib¿tºr¿ yerine takēnēz. 

ü Distrib¿tºr hall devresi soketini takēnēz. 

ü 1.buji kablosunu ve distrib¿tºr dºn¿ĸ yºn¿ne uygun 
olarak takēnēz. 

ü  Distrib¿tºr buji kablolarēnē ateĸleme sērasēna uygun 

olarak takēnēz. 

ü Buji kablolarēnē sºk¿n¿z, 

kontrol ediniz ve yerine 

takēnēz. 

ü Buji kablolarēnē u kēsēmdaki soketlerden tutarak 
ēkarēnēz. 

ü Bujileri buji lokmasē kullanarak yarēm tur gevĸetiniz. 

ü Buji kablolarēnda eziklik, kērēlma vb. gºzle gºr¿len 
deformasyon oksitlenme varsa deĵiĸtiriniz. 

ü Ohmmetre ile buji kablolarēnēn direncini ºl¿n¿z. 
¥l¿len diren deĵerleri, katalog deĵerlerine 

uygun olmalēdēr. En ok kullanēlan ipekli 

kablonun direnci 10000 ohm kadardēr. 

ü Buji kablolarēnēn verimli kullanēm ºmr¿ ara 
kataloĵunda belirtilmiĸtir. Tavsiye edilen 

periyotlarda deĵiĸtiriniz. 

ü Buji kablolarē, distrib¿tºr¿n bujilere uzaklēĵēna 
gºre farklē boylarda olabilir.  

ü Bujileri sºk¿n¿z, kontrol 

ediniz ve yerine takēnēz. 

ü Buji kablolarēnē, bujilerden sºkt¿kten sonra basēnlē 

hava ile buji diplerindeki pislikleri temizleyiniz. 

UYGULAMA FAALĶYETĶ 
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ü Bujileri motordan sºkerek sērasē karēĸmayacak 

ĸekilde uygun bir yere diziniz. 

ü Motorun alēĸma durumu ve muhtemel 

olumsuzluklarē  buji elektrotlarēnē inceleyerek tespit 

etmeye alēĸēnēz. 

ü Buji elektrotlarēnē buji temizleyicisi ya da tel fēra ile 

temizleyiniz. 

ü Bujiler temizlendikten sonra tērnak aralēĵē 

ayarlanmalēdēr. Buji tērnak aralēĵēnē ayar sentili ile 

yapēnēz. 

ü Ayar ve bakēmē yapēlan veya deĵiĸmesine karar 
verilen bujiyi, yuvasēna el ile takēnēz ve boĸluĵunu 

alēnēz. Buji lokmasē ile uygun ĸekilde sēkēnēz. 

Soketten tutarak buji kablosunu buji klipsine 

oturtunuz. 

ü Ateĸleme bobininin bakēm 

ve kontrol¿n¿ yapēnēz. 

ü Ateĸleme bobini (+) terminali giriĸ gerilimini 

ºl¿n¿z. Ak¿ gerilimine eĸit olmalēdēr. 

ü Primer sargē kontrol¿ iin ohmmetre ºl¿m 

ularēndan birini bobinin (+) pozitif diĵerini  

ü (-) negatif terminaline temas ettiriniz. 

ü Ohmmetreden 20 ÁC sēcaklēkta 0.8 ï 1.2Ý arasē bir 

deĵer okunmalēdēr.  

ü Bobin sekonder sargē kontrol¿ iin ohmmetre ºl¿m 

ularēndan birini bobinin (-) negatif terminaline, 

diĵerini y¿ksek gerilim ēkēĸēna temas ettiriniz. 

ü Sekonder sargēnēn deĵeri 20 ÁC sēcaklēkta 3500ï

6000Ý arasēnda olmalēdēr. Bobin diren deĵerleri iin 

ara kataloĵuna bakēnēz. 

ü Avans ayarēnē kontrol ediniz 
ve ayarlayēnēz. 

 

ü Motor alēĸma sēcaklēĵēna ulaĸana kadar alēĸtērēnēz. 

ü Distrib¿tºrdeki vakum avans baĵlantēsēnē sºk¿n¿z ve 
motorun hava almamasē iin sºk¿len baĵlantē ucunu 



 

30 

 

bir bant ile kapatēnēz.  

ü Avans tabancasēnēn kērmēzē ucunu ak¿n¿n ñ+ò, siyah 
ucunu ñ-ñ kutup baĸēna baĵlayēnēz.  

ü Avans tabancasēnēn mavi ucunu birinci silindirin 
bujisine baĵlayēnēz. 

ü Krank kasnaĵē veya volan ¿zerindeki baĸlangē avans 
iĸaretlerini tespit ediniz. 

 

ü Motoru rºlanti devrinde alēĸtērēnēz. 

ü Avans tabancasēnē, avans iĸaretine tutunuz. Avans 
iĸaretlerinin birbirini karĸēlayēp karĸēlamadēĵēnē 

kontrol ediniz. 

ü Distrib¿tºr gºvdesini evirerek avans iĸaretlerinin 
birbirini karĸēlamasēnē saĵlayēnēz. 

ü Avans miktarēnē azaltmak iin distrib¿tºr gºvdesini 
dºn¿ĸ yºn¿nde, oĵaltmak iin dºn¿ĸ yºn¿n¿n 

tersine yavaĸa dºnd¿r¿n¿z. 

ü Tespit vidasēnē sēkarak avansē kontrol ediniz. 

ü Motora aniden gaz veriniz ve rºlanti devrine 
d¿ĸmesini bekleyiniz. Rºlanti devrinde avansē tekrar 

kontrol ediniz.  

ü Motor test cihazē ile ateĸleme 
sisteminin arēzasēnē tespit 

ediniz. 

ü Ohmmetre yardēmēyla primer ve sekonder devrelerin 

kontrol¿n¿ yapēnēz. 

ü Primer ve sekonder devre kontrollerini diagnostik test 

cihazē osiloskop fonksiyonu ile de kontrol 

edebilirsiniz. Cihazēn baĵlantēlarēnē yapēnēz ve aracē 

alēĸtērēnēz. 

 

ü Osiloskop fonksiyonunda oluĸan ēĸēn izgilerine 
bakarak arēza teĸhisini yapēnēz.  
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KONTROL LĶSTESĶ 

 

Bu faaliyet kapsamēnda aĸaĵēda listelenen davranēĸlardan kazandēĵēnēz beceriler iin 

Evet, kazanamadēĵēnēz beceriler iin Hayēr kutucuĵuna (X) iĸareti koyarak kendinizi 

deĵerlendiriniz. 
 

Deĵerlendirme ¥l¿tleri Evet Hayēr 

1. Distrib¿tºr¿ motordan sºkerek bakēm ve kontrollerini 

yaptēnēz mē? 

  

2. Ateĸleme bobini kontrollerini yaptēnēz mē? 
  

3. Buji kablolarēnē sºkerek kontrollerini yaptēnēz mē? 

Deĵiĸmesi regekiyorsa deĵiĸtirdiniz mi? 

  

4. Bujileri sºkerek kontrollerini ve ayarēnē yaptēnēz mē? 

Deĵiĸmesi gerekiyorsa deĵiĸtirdiniz mi? 

  

5. Ateĸleme avansēnē kontrol ederek ayarladēnēz mē? 
  

 

DEĴERLENDĶRME 

Deĵerlendirme sonunda ñHayērò ĸeklindeki cevaplarēnēzē bir daha gºzden geiriniz. 

Kendinizi yeterli gºrm¿yorsanēz ºĵrenme faaliyetini tekrar ediniz. B¿t¿n cevaplarēnēz 

ñEvetò ise ñ¥lme ve Deĵerlendirmeò ye geiniz. 
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¥L¢ME VE DEĴERLENDĶRME 
 

 Aĸaĵēdaki sorularē dikkatlice okuyunuz ve doĵru seeneĵi iĸaretleyiniz. 
 

1. Aĸaĵēdakilerin hangisi hall gerilimi ¿retimi prensibini ifade etmektedir? 

A)  Deĵiĸen bir manyetik alan ierisindeki iletkende manyetik alanēn deĵiĸimi 

sērasēnda meydana gelen gerilimdir. 

B)  ¦zerinden akēm geen yarē iletken bir levha dik olarak bir manyetik alanēn kuvvet 

hatlarē tarafēndan kesilirse, iletkenin kenarlarē arasēnda hall gerilimi oluĸur. 

C)  Deĵiĸen manyetik alan ierisindeki iletken hareket ettirilirse hall gerilimi oluĸur. 

D)   Sabit bir manyetik alan ierisindeki iletken hareket ettirilirse hall gerilimi oluĸur. 
 

2. Aĸaĵēdakilerden hangisi ateĸleme bobin birinci devre sargēlarēnēn ēkēĸ ucu iĸaretidir?  

A)  ï ya da 1 B) + ya da 15  C) Str  D) Lenz 
 

3. Aĸaĵēdakilerden hangisi distrib¿tºrdeki y¿ksek voltajēn bujilere ulaĸmasēnē saĵlar? 

A) Alak gerilim kablolarē B) Y¿ksek gerilim kablolarē 

C) Tesisat kablolarē  D) Kondansatºr 
 

4. Y¿ksek gerilim kablolarēnēn kopuk olduĵu nasēl tespit edilir? 

A) Buji kablolarē ohmmetre ile teker teker ºl¿l¿r. B) Gºzle kontrol edilir.  

C) Uzatēp s¿nd¿rerek tespit edilir.    D) Tespit edilemez. 
 

5. Sēkēĸtērma zamanē sonunda piston ¦¥Nôye ēkmadan bujinin akarak yanmayē 

baĸlatmasēna ne ad verilir? 

A) Rºtar  B) Buji  C) Ateĸleme sērasē  D) Ateĸleme avansē 
 

Aĸaĵēdaki c¿mlelerde boĸ bērakēlan parantezlere verilen bilgiler doĵru ise D, yanlēĸ ise Y 

yazēnēz. 
 

6. Hall gerilimi manyetik alanēn ve yarē iletkenden geen akēmēn ĸiddetiyle doĵru 

orantēlēdēr .( ) 
 

7. Manyetik alanēn yarē iletkeni kesme hēzē hall gerilimini etkiler.( ) 

 

8. Hall vericisi ateĸleme volan yerleĸtirilmiĸtir. ( ) 

 

9. Hall vericiyi bir ñaralēkò getiĵinde manyetik akēĸ b¿y¿yen hava aralēĵē tarafēndan 
kesilir. ( ) 

 

10. Hall etkisi ¿nitesinden elde edilen gerilim sinyalleri elektronik ateĸleme sistemini 

tetiklemek iin kullanēlēr.( ) 
 

 

 

 

 

¥L¢ME VE DEĴERLENDĶRME 
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DEĴERLENDĶRME 

 

Cevaplarēnēzē cevap anahtarēyla karĸēlaĸtērēnēz. Yanlēĸ cevap verdiĵiniz ya da cevap 

verirken teredd¿t ettiĵiniz sorularla ilgili konularē faaliyete geri dºnerek tekrarlayēnēz. 

Cevaplarēnēzēn t¿m¿ doĵru ise bir sonraki ºĵrenme faaliyetine geiniz. 
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¥ĴRENME FAALĶYETĶï3 
 

 

 

End¿ktif vericili (manyetik kumandalē) elektronik ateĸleme sistemlerinin kontrollerini 

ve deĵiĸimini yapabileceksiniz. 
 

 

 

 

ü  

ü End¿ktif vericili elektronik ateĸleme sisteminin platin kumandalē elektronik 

ateĸleme sistemi ile arasēndaki yapēsal farklēlēklarēnē araĸtērēnēz. 

ü End¿ktif vericili elektronik ateĸleme sisteminin Hall etkili  elektronik ateĸleme 

sistemi ile arasēndaki  yapēsal farklēlēklarēnē araĸtērēnēz. 

 

3. END¦KTĶF VERĶCĶLĶ ELEKTRONĶK 

ATEķLEME SĶSTEMĶ 
 

Platin kumandalē sistemler ani ivmelenme sērasēnda yetersiz kalēp teklemeye sebep 

olabilmektedir. Klasik ateĸleme sistemlerinde eriĸilebilen en y¿ksek kēvēlcēm sayēsē saniyede 

400 civarēndadēr. Y¿ksek hēzlē motorlarda y¿ksek devirlerde ihtiyacē karĸēlamamaktadēr. 

Elektronik ateĸleme sistemleri ise saniyede 1000 kēvēlcēm verebilirler ki bu bir motorun 

15000 d/d hēzēnēn karĸēlēĵēdēr. Sistemin platin kumandalē sisteme gºre ¿st¿nl¿kleri aĸaĵēda 

sēralanmēĸtēr. 

ü Y¿ksek hēzlarda b¿t¿n silindirler eĸit ve doĵru avans ile ateĸlenir. 

ü Platin ve platin fiberi aĸēntēsē yoktur. 

ü Platin olmadēĵē iin y¿ksek devirlerde platin sēramasēndan oluĸan motor 

teklemesi meydana gelmez. 

ü Deĵiĸen dwell aēsē kontrol¿ ile bobinde her devirde maksimum enerji depolana 

bilir bu sayede sekonder devre gerilimi y¿ksektir. 

 

Yerli otomobillerde 1990 yēlē sonrasē ¿retilen elektronik ateĸleme sistemli taĸētlarda 

manyetik kumandalē tetikleme sistemleri kullanēlmēĸtēr.  

 

End¿ktif vericili elektronik ateĸleme sisteminin uyartēm ĸekline gºre distrib¿tºrden 

uyartēmlē ve volan/kasnaktan uyartēmlē olmak ¿zere iki farklē eĸidi mevcuttur.  

 

 

 

 

¥ĴRENME FAALĶYETĶï3 

AMA¢ 

ARAķTIRMA 
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3.1. Distrib¿tºrden Uyartēmlē   
 

End¿ktif vericili (manyetik kumandalē) elektronik ateĸleme sistemi ĸematik olarak 

ķekil 3.1ôde gºr¿lmektedir. Klasik ateĸleme sistemine benzemektedir. Distrib¿tºr ile 

ateĸleme bobini arasēna kontrol ¿nitesi konulmuĸtur. 

 

 

ķekil 3.1: End¿ktif vericili elektronik ateĸleme sistemi prensip ĸemasē 

 

3.1.1. Sistemin paralarē 
 

3.1.1.1. Distrib¿tºr ve Sinyal Bobini (Pick-up Bobini) 

 

Distrib¿tºr, eksantrik mili ¿zerinden hareketini motordan alēr. Y¿ksek gerilimin 

daĵētēlmasē klasik sistemin yapēsē ile aynēdēr. Distrib¿tºrdeki fark, iine yerleĸtirilen sinyal 

bobini ve rotordur.  ķekil 3.2ôde distrib¿tºr¿n i yapēsē gºr¿lmektedir. 
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ķekil 3.2: Distrib¿tºr 

Pick-up bobini (sinyal bobini) bir eĸit alternatif akēm ¿retecidir. Transistºr¿ aēp 

kapayan gerilimi ¿reterek primer akēmēn kesilmesini saĵlar.  

 

Pick-up bobini (sinyal bobini), manyetik etkiyi artēran doĵal mēknatēs ve rotordan 

(tetikleme tekeri) oluĸur. Rotor ¿zerinde motorun silindir sayēsēna eĸit sayēda ēkēntēlar 

bulunur. Pick-up bobini ile doĵal mēknatēs, birbirleriyle birleĸik olarak distrib¿tºr gºvdesi 

iinde sabit durmaktadēr. Rotor sinyal bobinine deĵmeyecek uzaklēkta (0.2-0.4mm), 

distrib¿tºr milinden hareket alarak dºnmektedir. ķekil 3.3ôte pick-up bobininin yapēsē ile 

alēĸma prensibi ve ¿retilen sinyal gerilimi grafiĵi gºr¿lmektedir. 

 

 

ķekil 3.3: Pick-up bobini ve sinyal gerilimi 
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Tabii mēknatēsēn manyetik alan g¿c¿ rotor ¿zerinden pick-up bobinine doĵru oluĸur. 

Rotor diĸi ile pick-up bobini arasēndaki hava boĸluĵu, rotorun konumuna gºre deĵiĸtiĵi iin 

pick-up bobininin ¿zerinden geen manyetik alan ĸiddeti deĵiĸir. Manyetik alan ĸiddetinin 

deĵiĸmesi, pick-up bobini ularēnda zayēf bir voltaj meydana gelmesine neden olur.  
 

 

ķekil 3.4: Sinyal bobinine gºre rotorun pozisyonundaki deĵiĸmeler 

 

ķekil 3.4ôde sinyal rotorunun konumuna gºre manyetik alan deĵiĸimi ve meydana 

gelen sinyal gerilimi gºr¿lmektedir. Burada sinyal rotoru dºnmeye baĸladēĵē ve rotor 

diĸlerinden biri sinyal rotoruna yaklaĸtēĵē zaman manyetik alanēn yoĵunluĵu artar, 

uzaklaĸtēĵē zaman azalēr. Meydana gelen EMK deĵiĸiklikleri ateĸleyicideki primer akēmēnē 

geirmeye veya kesmeye yarar ve bu ĸekilde bobin primer devresi aēlēr veya kapanēr. 
 

3.1.1.2. Elektronik Kontrol ¦nitesi (Ateĸleyici) 

 

Elektronik Kontrol ¦nitesi (ECU), pick-up bobininin ¿rettiĵi gerilim ile transistºr¿ 

aēp kapatmak suretiyle primer akēmē kontrol altēnda bulunduran elemandēr. Birleĸik devre 

IC (Integrated Circuit) teknolojisiyle ¿retilmiĸtir. Elektronik kontrol ¿nitesinin alēĸma 

prensibi ĸemasē ķekil 3.5ôte gºr¿lmektedir. 
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ķekil 3.5: Elektronik kontrol ¿nitesi (Ateĸleyici devresi) 

 

ü Detektºr devresi: Sinyal bobininin ¿rettiĵi gerilim mili voltlarla ifade 

edilebilecek bir gerilimdir. ECU devrelerinin bu gerilimden faydalanabilmesi 

iin sinyalin dedektºr devresi tarafēndan yakalanmasē gerekir. Dedektºr, ok 

d¿ĸ¿k giriĸ hassasiyetine sahip bir algēlayēcē devredir. 

ü Dwell kontrol devresi: Y¿ksek devirlerde primer devre akēmē azalma 

eĵilimindedir. Bu devre, primer devre akēmēnē sabit tutmaya alēĸēr. 

ü G¿lendirici: D¿zenlenen sinyal gerilimi, transistºr¿n beyz ucuna verilmeden 

ºnce transistoru alēĸtērabilecek seviyeye kadar y¿kseltir ( Transistorun iletime 

geebilmesi iin beyz ucunda az 0.6-0.7V bulunmalēdēr.). 

ü Maksimum akēm kontrol devresi: Sistemin primer devresinden geen akēmē 

s¿rekli kontrol altēnda bulundurur. Herhangi bir nedenle primer devreden akēmē 

aĸērē y¿kselecek olursa primer sargēdan geen akēmē keserek sistemi korur. 

 

3.1.1.3. Elektronik Ateĸleme Bobini  

 

Ateĸleme bobini ECUôdan aldēĵē sinyaller yardēmē ile 12 voltluk batarya voltajēnē 

20.000-35.000 volta y¿kselterek sērasē gelen bujiye gºnderir. Ateĸleme bobinleri bazē 

aralarda distrib¿tºr ile t¿mleĸik olarak yapēlmaktadēr. Bazē aralarda tek bir para olarak ve 

distrib¿tºr¿n gºrevini yapabilecek ĸekilde tasarlanmēĸtēr. 

 

Elektronik ateĸleme sisteminde primer akēmēn klasik ateĸleme sistemine gºre ok daha 

b¿y¿k olduĵu ve daha abuk doygunluĵa eriĸir.  Bunu saĵlayabilmek iin bobin primer 

devre sarēm sayēsē azaltēlēp sekonder devre sarēm sayēsē oĵaltēlēr.  
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Resim 3.1: Elektronik ateĸleme bobinleri 

 

Elektronik ateĸleme sistemindeki bobinlerde primer devrede 95 sarēm 1/270 veya 

1/400 sarēm oranē mevcuttur. Bu nedenle elektronik ateĸleme sistemi bobinlerinde primer 

devre direnci 0.8ï1.2ɋ civarēndadēr. Sekonder sargē direnleri ise klasik sisteme gºre daha 

y¿ksektir. B¿t¿n bunlarēn sonucu olarak elektronik ateĸleme sistemlerinde yedek ateĸleme 

gerilimi klasik ateĸleme sistemlerinden ok fazladēr. Klasik ateĸleme sistemlerinde y¿ksek 

hēzda ani ivmelenme sērasēnda bujinin akma gerilimi bobinin verebildiĵi gerilimin ¿st¿ne 

ēkabilir ve motorun teklemesine neden olabilir. Elektronik ateĸleme sisteminin verebildiĵi 

gerilim her zaman bujinin akma geriliminin ok ¿st¿ndedir. 

 

3.1.1.4. Bujiler ve Kablolar  

 

Elektronik ateĸleme sistemlerinde kullanēlan bujiler ve buji kablolarē sistemin 

ºzelliĵine gºre deĵiĸiklik gºstermez. 

 

3.1.1.5. Vuruntu Sensºr¿ 

 

Vuruntu sensºrleri, emme manifoldlarēnēn alt yanēnda ve sērayla 1-2 ve 3-4 silindirleri 

arasēnda olmak ¿zere motor bloku ¿zerinde bulunmaktadēr. Motorda vuruntu olduĵu zaman 

motor bloĵunda belli bir frekansta titreĸimler oluĸur.  
 

Vuruntu sensºr¿, bir diyafram ¿zerine yerleĸtirilmiĸ titreĸimlere karĸē duyarlē piezo 

elektrik kristalinden yapēlmēĸtēr. Motor bloĵunda vuruntudan kaynaklanan titreĸim frekansēnē 

tespit ederek ECUône sinyaller gºnderir. Vuruntunun meydana geldiĵi krank mili aēsēnē 

kullanarak ECU tarafēndan hangi silindir ve silindirlerde vuruntu meydana geldiĵini belirler. 

Vuruntu sinyalinin voltajē ile vuruntunun ĸiddeti algēlanēr. ECU iindeki vuruntu kontrol 

devresi ile avansē d¿ĸ¿r¿l¿r. ķekil 3.6ôda bloĵa baĵlē vuruntu sensºr¿ gºr¿lmektedir.  
 

Bu sensºrler yanlēĸ tork anahtarē ile sēkēlmayē ºnlemek iin burca sahiptir. Yenileri ile 

deĵiĸtirilirken motor bloĵu ile sensºr¿n temas y¿zeyi arasēna rondela veya ĸim koymayēnēz. 
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ķekil 3.6: Vuruntu m¿ĸ¿r¿ (sensºr¿) 

 

3.1.2. Sistemin ¢alēĸmasē 
 

ķekil 3.5ôte ECU bºl¿mleri aēklanan end¿ktif vericili elektronik ateĸleme devresi 

yerine daha basit alēĸma prensibi devresi ¿zerinde aēklanacaktēr. Sistem ¿ farklē alēĸma 

durumunda incelenecektir.   

 

ü Motor alēĸmēyor (Rotor dºnm¿yor): Devrede pick-up bobini, transistor ve 

direnlerden oluĸan ECU ve ateĸleme bobini bulunmaktadēr. Bobin primer 

sargēdan geen akēm, transistºr iletim konumunda ise devresini 

tamamlayacaktadēr (ķekil 3.7). 

 

Motor stop durumunda, kontak anahtarē aēldēĵēnda P noktasēnda belirli bir gerilim 

oluĸur. Bu gerilim sinyal bobininden geerek transistºr¿n beyaz ucuna gelir. Ancak gerilim 

0,6 volttan daha az olduĵu iin transistºr¿n iletime geirmeyecektir. Transistºr C (kollektºr) 

ve E (Emiter) ularē arasēnda ok y¿ksek bir diren gºsterir ve ateĸleme bobini primer 

sargēdan akēm gemez. 

 

Motor stop durumunda kontak anahtarē aēk bērakēlsa dahi primer devre akēmēnēn 

hemen kesileceĵi aēka gºr¿lmektedir. Bu ateĸleme bobini sargēlarēnēn zarar gºrmesini 

engellemiĸ olacaktēr ve elektronik ateĸlemenin yararlē bir ºzelliĵidir. 
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ķekil 3.7: End¿ktif vericili elektronik ateĸleme sistemi alēĸma prensibi (Motor alēĸmēyor.) 

 

ü Motor alēĸēyor (Sinyal bobininde pozitif (+) sinyal ¿retiliyor.):  Motor marĸ 

sērasēnda veya motor alēĸēr durumda distrib¿tºr¿n iindeki rotor dºner ve 

sinyal bobininde alternatif akēm ¿retilmeye baĸlanēr. Pick-up bobininde ¿retilen 

alternatif akēm gerilimi pozitif (+) ise transistºr¿n beyz ucuna doĵru akmaya 

baĸlar. Q noktasēnda Pôden gelen 0,6 voltun altēndaki gerilime ilave olur (P 

noktasēndan Q noktasēna doĵru akan akēm ile alternatif akēm akēĸ yºnleri aynē 

olduĵu iin gerilimler toplanarak Q noktasēnēn voltajē artar. ķekil 3.8).  
 

 

ķekil 3.8: End¿ktif vericili elektronik ateĸleme sistemi alēĸma prensibi (Motor  alēĸēyor sinyal 

bobininden pozitif sinyal ¿retiliyor.) 
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Transistºr¿n beyz ucuna giden tetikleme gerilimi 0,6 voltu geer ve transistºr¿  

iletime geirir. Ateĸleme bobini primer sargēdan akēm gemeye baĸlar. Primer devre akēmē 

transistºr¿n direnci azalan kollektºr (C) ve Emiter (E) ¿zerinden ĸasiye geer.  
 

ü Motor alēĸēyor (Sinyal Bobinden Negatif (-) Sinyal ¦retiliyor): Sinyal 

bobinde ¿retilen AC voltajē Negatif (-) olduĵundan bu akēm p noktasēnda hazēr 

bulunan ve transistºr¿n beyz ucuna doĵru akmakta olan akēm ile zēt yºnl¿d¿r. Q 

noktasēndaki gerilim transistºr¿ iletimde tutmak iin gereken 0,6 voltun altēna 

d¿ĸt¿ĵ¿ anda transistºr yalētēm konumuna dºner. C ve E ularē arasēndaki 

direnci ok y¿kselir ve akmakta olan primer devre akēmē aniden kesilir. Sonu 

olarak transistºr yalētēm konumuna dºn¿nce primer devre akēmē kesilir ve 

sekonder sargēda gerilim end¿klenir (ķekil 3.9). 
 

 

ķekil 3.9: End¿ktif vericili elektronik ateĸleme sistemi alēĸma prensibi (Motor  alēĸēyor sinyal 

bobininden negatif sinyal ¿retiliyor.) 

 

3.1.3. Sistemin Kontrolleri  
 

 

ķekil 3.10:  Manyetik elektronik ateĸleme sistemi 
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ü Pick-up bobini ēkēĸ geriliminin ºl¿lmesi: Elektronik kontrol ¿nitesi ve pick-

up bobinini birbirine baĵlayan kablo soketleri yerlerinden sºk¿l¿r. Pick-up 

bobini ularēna bir AC voltmetre baĵlanēr. Distrib¿tºr mili dºnd¿r¿ld¿ĵ¿ zaman 

voltmetre ibresi deĵer gºstermelidir. Gºstergede okunan deĵer distrib¿tºr 

dºnme hēzēna baĵlē olarak deĵiĸecektir.  
 

Distrib¿tºr mili dºnd¿ĵ¿ zaman volt metre ibresi deĵer gºstermiyor ise tetikleme 

tekerleĵi ile bobin gºbeĵi arasēndaki hava aralēĵē kontrol edilmelidir. Hava aralēĵē normal ise 

bir ohmmetre ile pick-up bobini sargēlarēnēn direnci ºl¿lmelidir. Pick-up bobininin vermesi 

gereken gerilim deĵerleri ¿retici firma tarafēndan kataloglarda belirtilir. 
 

ü Pick-up bobin sargēlarēnēn diren kontrol¿: Elektronik kontrol ¿nitesini pick-

up bobinine baĵlayan kablolar sºk¿l¿r. Pick-up bobini ularēna bir ohmmetre 

baĵlanēr. Ohmmetrede okunan deĵer katalog deĵeri ile karĸēlaĸtērēlēr. Okunan 

deĵerin normalden k¿¿k ēkmasē pick-up bobinde kēsa devre olduĵunu, ohm 

metrenin deĵer gºstermemesi ise sargēlardaki kopukluĵu gºsterir. Pick-up 

bobini yenisi ile deĵiĸtirilmelidir. 
 

ü Kablo baĵlantēlarēnēn kontrol¿: Elektronik ateĸleme sistemlerinde sinyal 

bobini, elektronik kontrol ¿nitesi gibi elemanlar imal edildikten sonra dēĸ 

ortamdan etkilenmemeleri iin ºzel olarak yalētēlēr. Bu t¿r paralar rutubet, su, 

sēcaklēk vb. istenmeyen faktºrlere karĸē korunmuĸlardēr.  
 

Sistemde meydana gelebilecek en ºnemli arēza, bu elemanlarē birbirine baĵlayan kablo 

baĵlantēlarē ¿zerinde bulunabilir. G¿n¿m¿zde kablo baĵlantēlarēndan dolayē oluĸan eĸitli 

arēzalar nedeniyle gereksiz yere deĵiĸtirilmiĸ birok elektronik devre elemanēna 

rastlanmaktadēr. Bu nedenle kablo baĵlantēlarēnēn ok dikkatli kontrol edilmesi gerekir.  
 

Elektronik devre elemanlarē arasēnda bulunan t¿m kablolarēn baĵlantē soketleri 

aēlarak oksitlenme, korozyon ve temassēzlēk olup olmadēĵē gºzle kontrol edilmeli ve tekrar 

yerine takēlmalēdēr. 
 

ü Sekonder devre kablolarēnēn direnlerinin ºl¿lmesi: Madeni telli kablolarda 

iletken tel 5-7 mm kalēnlēĵēnda kauuk veya plastikten yapēlmēĸ yalētkan ile 

kaplanmēĸtēr. Bu kablolarēn direnci ok k¿¿kt¿r. Ķletken tel kolay kolay 

arēzalanmaz ve kabloda kolay kopma meydana gelmez.  
 

Grafitli iplik iletkenli kablolarēn (ipek kablo) olduka b¿y¿k direnleri vardēr. Bu 

kablolarēn ularēna baĸlēk takarken her iki uca da U ĸeklinde kēvrēlmēĸ bir tel takēlmasē 

gerekir. Bu tel iplikle geniĸ alandan temas ederek bir atlama aralēĵē kalmasēnē ºnler.  
 

Ķpekli buji kablolarēnēn direnci, kablo boyuna baĵlē olarak deĵiĸir. Kablo, alēĸtēĵē 

yerden sºk¿lerek ularēna bir ohmmetre baĵlanēr. Ohmmetrede okunan deĵer, yaklaĸēk 

10.000ɋ civarēnda olmalēdēr. Ohmmetrenin sonsuz deĵer gºstermesi durumunda kabloda 

kopukluk (atlama aralēĵē) olduĵu anlaĸēlēr. Kablo baĸlēklarē kontrol edilmelidir. Arēza 

giderilemiyorsa kablolar yenisi ile deĵiĸtirilir. 
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ü Ateĸleme bobini kontrolleri: Primer ve sekonder sargēlar bobinin iki iletken 

grubunu oluĸturur. Bir ohmmetre kullanarak bobin ¿zerinde gerekli kontroller 

yapēlabilir. Ohmmetre ayarlandēktan sonra bobinin iki ucu arasēna baĵlanarak 

sargēlarda kēsa devre, kopukluk, aĸērē diren ve ĸasi kaaĵēnēn olup olmadēĵē 

anlaĸēlabilir. 
 

¥rneĵin deĵerleri bilinen ve primer sargē direnci 3ɋ olan bir bobinde, bobin primer 

sargēlarēnda yapēlan ºlmede ohmmetre sonsuz deĵer gºsteriyorsa sargēda kopukluk 

olduĵunu gºsterir. Diren 3ɋôdan fazla ise aĸērē direnci, 3ɋôdan az deĵer okunmasē ise kēsa 

devre olduĵunu gºsterir (ķekil 3.11.a). 
 

Bobinde ĸasiye kaaĵēn varlēĵē ķekil 3.11.bôdeki gibi ºl¿l¿r. Eĵer ĸasiye kaak varsa 

bu durumda ohmmetre deĵer gºsterir. Yukarēdaki ºrnekte olduĵu gibi endiksiyon bobininin 

primer ve sekonder sargēlarē kontrol edilir. ¥l¿len deĵerler katalok deĵerleriyle 

karĸēlaĸtērēlarak deĵerlendirilir.  
 

 

ķekil 3.11:  Ohmmetre ile bobinin kontrol edilmesi 

 

ü Buj ilerin kontrolleri:  Bujilerin gºrevi s¿rekli olarak kuvvetli kēvēlcēmlar 

yaratarak hava-yakēt karēĸēmēnē tutuĸturmaktēr. Ateĸleme kēvēlcēmlarē, bujinin 

merkez elektrodu ile ĸasi elektrodu arasēnda atlarlar. Buji tērnak aralēĵēyla 

orantēlē olarak (Yaklaĸēk 0,8ï1,1mm) kēvēlcēm voltajē y¿kselir veya azalēr. 

Bujilerde normal kullanēm ile tērnak aralēĵē devamlē artarak hēzlanmalar sērasēnda 

motorun yanlēĸ ateĸlemeler yapmasēna neden olur. Dolayēsē ile en uygun tērnak aralēĵēnē 

korumak iin bujinin periyodik olarak kontrol edilmesi gerekir. Ayrēca bujilerin belirli bir 

kullanēm s¿resi vardēr. Bujiler ortalama 12000 kmôde deĵiĸtirilmelidir. 
 

ü Hava boĸluĵu kontrol¿: Sinyal bobini ile sinyal rotoru arasēnda belirli bir 

boĸluk olmalēdēr. Bu boĸluĵu bir sentil yardēmē ile ºl¿lerek katalog deĵeri ile 

karĸēlaĸtērēlēr. 
 

3.2. Volan Veya Kasnaktan Uyartēmlē 
 

 Otomotiv elektroniĵindeki geliĸmelere paralel elektronik ateĸleme sistemlerinde 

geliĸmelere sebep olmuĸtur. Ateĸleme sisteminde distrib¿tºrden kaynaklanan mekanik 

problemleri ortadan kaldērmak amacēyla geliĸtirilen end¿ktif vericili ateĸleme sisteminin 

farklē ĸekilde uygulama biimidir. 
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3.2.1. Sistemin Paralarē 
 

3.2.1.1. Distrib¿tºr ve Sinyal Alēcē 

 

Distrib¿tºr¿n gºrevi sadece ateĸleme gerilimini bujilere daĵētmaktēr. Sinyal bobini ve 

tetikleme tekeri distrib¿tºr¿n ierisinden ēkarēlmēĸtēr. ķekil 3.12ôde distrib¿tºr ve sinyal 

alēcē gºr¿lmektedir. 
 

 

ķekil 3.12: Volandan uyartēmlē  end¿ktif vericili elektronik ateĸleme sistemi distrib¿tºr¿ ve 

sinyal alēcē 

 

 

ķekil 3.13: Tetikleme tekerleĵi volan ¿zerine takēlmēĸ sistem 

 

 












































