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A¢IKLAMALAR 
ALAN  Uak Bakēm  

DAL/MESLEK  Uak gºvde motor 

MOD¦L¦N ADI Benzinli Motorlar  Yakēt ve Ateĸleme Sistemleri 2 

MOD¦L¦N TANIMI 

Motorlu taĸētlardaki yakēt ve ateĸleme sistemlerinin 

ºzelliklerinin, bakēm ve ayarlarēnēn tanētēldēĵē ºĵretim 

materyalidir.  

S¦RE 40/32 

¥N KOķUL 
Benzinli motorlar yakēt ve ateĸleme sistemleri 1 mod¿l¿n¿ 

baĸarmēĸ olmak. 

YETERLĶK 
Benzinli motorlar yakēt ve ateĸleme sistemlerinin bakēm ve 

onarēmēnē yapmak 

MOD¦L¦N AMACI 

Genel Ama; 

Benzinli motorlar yakēt enjeksiyon ve elektronik ateĸleme 

sistemlerinin arēza, teĸhis, onarēm, ayar ve bakēmē, ara 

teknik kataloĵuna uygun olarak yapabileceksiniz.  

Amalar 

ü Yakēt enjeksiyon sistemlerinde algēlayēcēlarēn 

(sensºrlerin) kontrol¿n¿ yapabileceksiniz.  

ü Yakēt enjeksiyon sistemlerinde uygulayēcē 

(aktivatºrlerin) kontrol¿n¿ yapabileceksiniz. 

EĴĶTĶM ¥ĴRETĶM 

ORTAMLARI VE 

DONANIMLARI  

Ortam: Atºlye, iĸletme, internet ortamē, teknoloji sēnēfē, 

k¿t¿phane, yetkili otomotiv sektºr servisleri, mesleki eĵitim 

merkezleri ve meslek odalarē. 

Donanēm: Televizyon, vcd, dvd, tepegºz, projeksiyon, 

bilgisayar, eĵitim maketleri, eĸitli aralara ait enjeksiyon 

sistemleri eĵitim maketleri ve aralara ait enjeksiyon 

sistemleri   

¥L¢ME VE 

DEĴERLENDĶRME 

Her bir faaliyet sonunda kendi kendinizi 

deĵerlendirebileceĵiniz, ºlme aralarēna yer verilmiĸtir. 

Mod¿l sonunda yeterlilik kazanēp kazanmdēĵēnēzē ºlen, 

ºlme aracē ºĵretmeniniz tarafēnda hazērlanēp size 

uygulanacaktēr. 

 

 

A¢IKLAMALAR 
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GĶRĶķ 
Sevgili ¥ĵrenci, 

Teknolojinin ok hēzlē bir ĸekilde geliĸimi, ºzellikle elektronik ve bilgisayar 

teknolojisindeki hēzlē geliĸmeler otomotiv sektºr¿nde kendine uygulama alanē bulmuĸtur. 

Bºylece bu sektºr¿n de geliĸmesine yardēmcē olmuĸtur. Geliĸen bu teknoloji karĸēsēnda 

ihtiya duyulan ara teknik elamanē yetiĸtirmek iin otomotiv sektºr¿n¿n b¿t¿n unsurlarēnēn 

(eĵitimci, sanayici, meslek odalarē ve meslek okullarē) ortak hareket etmesiyle m¿mk¿nd¿r.  

 

Elektronik ve bilgisayar teknolojisindeki geliĸmeler otomotiv motorlarēnda yakēt ve 

ateĸleme sistemlerinin de geliĸmesine sebep olmuĸtur. Yakēt enjeksiyon sistemleri ve 

elektronik ateĸleme sistemlerinin birleĸtirildiĵi sistemlerde aracēn g¿ ve moment 

deĵerlerinde artēĸ, yakēt t¿ketimi ve hava kirliliĵinde azalma, deĵiĸik s¿r¿ĸ koĸullarēnda daha 

iyi bir s¿r¿ĸ rahatlēĵē saĵlanēr.   

 

Bu mod¿l¿ baĸarē ile tamamladēĵēnēzda yakēt enjeksiyon sistemlerinde algēlayēcēlarēn 

(sensºrlerin) kontrol¿n¿, yakēt enjeksiyon sistemlerinde uygulayēcē (aktivatºrlerin) 

kontrol¿n¿ yapabileceksiniz. 

  

GĶRĶķ 
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¥ĴRENME FAALĶYETĶï1 
 

Yakēt enjeksiyon sistemlerinde algēlayēcēlarēn (sensºrlerin) kontrol¿n¿ 

yapabileceksiniz. 

 

 

 
ü G¿n¿m¿z aralarēnda kullanēlan yakēt enjeksiyon sistemi eĸitlerini araĸtērarak 

rapor haline getiriniz. 

ü Yakēt enjeksiyon sistemlerinde benzinin p¿sk¿rt¿lme yerlerini araĸtērēnēz. 

ü Yukarēdaki araĸtērma sorularēnē rapor halinde kendi grubunuza ve ºĵretmeninize 

sunmak ¿zere hazērlayēnēz. 

 

1. YAKIT ENJEKSĶYON SĶSTEMLERĶNĶN 

G¥REVĶ VE ¦ST¦NL¦KLERĶ 
 

1.1. Gºrevleri 

 
ü Enjeksiyon s¿relerinin ayarlanmasē  

ü Soĵukta harekete gemenin kontrol¿  

ü Hēzlanma sērasēnda yakēt zenginliĵi kontrol¿  

ü Yavaĸlama sērasēnda yakētēn kesilmesi 

ü Motor rºlanti devrinin kontrol¿ ve yºnetimi 

ü Maksimum devrin sēnērlandērēlmasē 

ü Lambda sensºr¿ ile yanmanēn kontrol¿  

ü Kendi kendine arēza teĸhisi 

 

1.2. ¦st¿nl¿kleri 

Yakēt p¿sk¿rtme sistemlerinin, karb¿ratºrl¿ sisteme gºre baĸlēca yararlarēnē 

(¿st¿nl¿klerini) aĸaĵēdaki gibi belirlemek m¿mk¿nd¿r. 

ü Yakēt p¿sk¿rtme sistemi motorun vol¿metrik (hacimsel) verimini artērēr. Bu 

artēĸ, silindire alēĸma koĸullarēna uygun yeterli hava alēnarak saĵlanēr. 

ü Yakēt p¿sk¿rtme sisteminde, hacimsel verim artēĸē nedeniyle g¿ ve moment 

deĵerleri daha fazladēr. 

ü Bu sistemde yakēt, her silindire doĵrudan ya da emme kanalēna 

p¿sk¿rt¿ld¿ĵ¿nden, silindirler arasēnda daha dengeli (eĸit) karēĸēm oranē 

saĵlanēr. Ayrēca, p¿sk¿rtme ile yakētēn aldēĵē yol kēsa olduĵundan, soĵukta ve 

¥ĴRENME FAALĶYETĶ-1 

AMA¢ 

ARAķTIRMA 
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ilk harekette yoĵunlaĸma kayēplarē azalēr, gereksinimden fazla yakēt emilmez, 

motor daha fakir karēĸēmla alēĸēr. Sonuta yakēt t¿ketimi azalēr, silindirlerden 

daha dengeli g¿ saĵlanēr.  

ü Sistemde her silindire p¿sk¿rt¿len yakēt miktarē, motor y¿k ve devrinebaĵlē 

olarak, silindire giren hava miktarēna gºre belirlendiĵinden; ayrēca, karēĸēm 

daha fazla homojen, olup yanma daha iyi gerekleĸtiĵinden, egzoz gazē 

dahatemiz olur. Sonuta yakēt t¿ketimi ve hava kirliliĵi belirli oranda 

azaltēlabilir. 

ü Sistemde yakēt, hava (vakum) hēzēna baĵlē olmadan belirli bir basēnaltēnda 

p¿sk¿rt¿ld¿ĵ¿nden, motorun deĵiĸen alēĸma (y¿k) koĸullarēna uyumudaha 

hēzlē olur ve kapēĸ daha iyi saĵlanēr. Bu yolla motor g¿c¿ gecikmesizolarak 

artabilir, alēĸma ve geiĸler daha d¿zg¿n olur. 

ü Sistemde y¿ksek p¿sk¿rtme basēncē nedeniyle yakētēn paralanmasē vehava 

iinde daĵēlēmē (atomizasyon ve homojenlik) daha iyi gerekleĸtiĵindenmotorun 

rºlantide alēĸmasē daha d¿zg¿n olur, soĵukta ilk hareket kolaylaĸēr,motor-

manifold ve hava kanalēnēn ēsētēlmasēna gerek kalmaz, ēsētmak iin 

zenginkarēĸēma gerek duyulmaz, sēcak havalarda buhar tēkacē gºr¿lmez ve daha 

aĵēr(az uucu) yakēt (benzin) kullanēlabilir. 

ü Sistemde venturinin bulunmamasē buzlanma sorununu ortadankaldērmēĸtēr. 

ü P¿sk¿rtme nedeniyle emme manifoldunun (kanalēnēn) yapēsē 

oldukabasitleĸtirilmiĸtir. 

ü P¿sk¿rtme ve elektronik ateĸleme sistemlerinin birleĸtirildiĵisistemlerde daha 

iyi yanma, daha temiz egzoz gazē ve yakēt ekonomisisaĵlanmaktadēr. 

ü Sistem turbo ĸarj ve EGRô ye daha uygundur. 

ü Deĵiĸik s¿r¿ĸ koĸullarēnda daha iyi bir s¿r¿ĸ rahatlēĵē saĵlanēr. 

ü Yakēt enjeksiyon sisteminin yukarēda belirtilen yararlarēnēn yanē sēra bazē 

sakēncalarē da vardēr. 

Sistemde kullanēlan elektronik devrelerinin bakēm ve onarēmē zor ve pahalēdēr. 

Sistemde meydana gelen bir arēza sisteminin t¿m¿yle durmasēna sebep olabilir. 

Benzinin sēzma ºzelliĵinin y¿ksek, yaĵlama ºzelliĵinin olmamasē sebebiyle sistemin 

¿retimi zor, elemanlarē pahalēdēr. 

Yakēt enjeksiyon sistemi toz tortu gibi tēkayēcē maddelere karĸē ok hassas olmasē 

nedeniyle bakēm ve temizliĵe ºzen gºsterilmesi gerekir. 
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1.3. Yakēt Enjeksiyon Sistemi ¢eĸitleri 

 
1.3.1. Tek Noktalē P¿sk¿rtme Sistemleri (S P I)  

 
ü Sistemin Genel Yapēsē ve ¥zellikleri 

Tek bir enjektºr¿n yakētē emme manifolduna p¿sk¿rtt¿ĵ¿ sistemdir. Yakētēn emme 

manifolduna p¿sk¿rt¿lmesi nedeni ile karb¿ratºrl¿ sistemlere benzemekte fakat daha iyi bir 

yakēt hava karēĸēmē hazērlanmasēnē saĵlamaktadēr. Bu sistem karb¿ratºrl¿ sistemden daha 

verimlidir. 

SPI sitemde yakēt, motorun her t¿rl¿ alēĸma koĸullarē iin bir noktadan 

hazērlanmaktadēr. SPI sistem, maliyet ve verim aēsēndan karb¿ratºrl¿ sistem ile MPI (ok 

noktalē p¿sk¿rtme sistemi ) arasēndadēr.  

SPI sistem ¿ devreden oluĸmaktadēr. Bunlar; yakēt, hava ve elektrik devresidir. 

 
Resim 1.1:Tek nokta enjeksiyon sisteminde enjektºr¿n konumu 

 

 
ü Sistemin ¢alēĸmasē 

Elektronik kontroll¿ Mono-jetronic sistem, tek bir enjektºr¿n yakētē emme 

manifolduna p¿sk¿rtt¿ĵ¿ sistemdir. 

Manifold gºvdesi ierisine giren havaya bir veya iki memeli enjektºr tarafēndan yakēt 

p¿sk¿rt¿lmektedir. Hava miktarē ºl¿c¿s¿, soĵutma suyu sēcaklēk sensºr¿ ve gaz kelebeĵi 

ĸalterinden gelen sinyaller, ECUôde deĵerlendirilip tek bir enjektºre kumanda edilerek 

hava/yakēt oranē ayarlanēr. 

Bu sistemde yakēt, karb¿ratºrlerde olduĵu gibi gaz kelebeĵinin ¿st tarafēndaki hava 

akēmē iine p¿sk¿rt¿l¿r. Yakētē aralēklē olarak p¿sk¿rten enjektºr¿n tetikleme sinyali, 

ateĸleme sinyalinden alēnēr. Enjektºrden p¿sk¿rt¿len yakēt, ok ince damlalara ayrēldēĵēndan 

homojen bir karēĸēm elde edilir ve yakēt silindirlere homojen daĵēlēr. Yakēt pompasēnēn 

bastēĵē yakēt basēncē, basēn reg¿latºr¿ tarafēndan sabit tutulur. ECU tarafēndan kontrol 
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edilen enjektºr¿n aēk kalma s¿resine gºre p¿sk¿rt¿len yakēt miktarē azaltēlēr veya oĵaltēlēr. 

Enjektºr, elektromekanik bir mekanizma olup enerjilendirildiĵinde ierisindeki bobin, 

memeyi yerinden kaldērarak basēn altēndaki yakētēn konik bir ĸekilde p¿sk¿rt¿lmesini 

saĵlamaktadēr. 

Enjeksiyon kontrol ¿nitesi, aldēĵē bu bilgileri hafēzasēna kaydedilmiĸ deĵerlerle 

karĸēlaĸtērarak ideal yakēt-hava karēĸēmē ile enjektºr¿n p¿sk¿rtme s¿resini belirler. 

 

 
Resim 1.2: Tek nokta enjeksiyon sistemi 

1.Yakēt deposu  11.Ayarlama ventili 

2.Elektro yakēt pompasē  12.Lambda sondasē 

3.Yakēt filtresi  13.Termik zaman ĸalteri 

4.Basēn reg¿latºr¿  14.Distrib¿tºr  

5.Enjektºr   15.Batarya 

6.Hava sēcaklēk sensºr¿  16.Kontak anahtarē  

7.E.C.U   17.Rºleler  
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8.Gaz kelebeĵi  18.Teĸhis baĵlantēsē 

9.Gaz kelebeĵi ĸalteri  19.Depoya dºn¿ĸ 

10.Potansiyometre   

 
1.3.2. ¢ok Noktalē P¿sk¿rtme Sistemleri (M P I)  

 
ü Sistemin Genel Yapēsē ve ¥zellikleri 

SPI sistemde yakēt hava ile, emme manifoldunun giriĸinde hazērlandēĵēndan silindire 

girecek olan karēĸēmēn kat ettiĵi mesafe farklēdēr. 

SPI sistemde yakēt hava karēĸēmē manifold ierisinde karēĸtēĵēndan ve motorun soĵuk 

olduĵu zamanlarda karēĸēm ierisindeki yakēt manifold y¿zeylerine yapēĸēr ve silindir 

ierisinde homojen bir karēĸēm saĵlanamaz. 

 
Resim 1.3: ¢ok nokta enjeksiyon sisteminde enjektºrlerin konumu 

MPI sistemlerde yakēt, emme supabēnēn arkasēna p¿sk¿rt¿ld¿ĵ¿ iin her bir silindire 

alēnan yakēt hava karēĸēmēnēn miktarē eĸittir. Aynē zamanda motorun soĵuk alēĸmalarēnda 

ok daha abuk uyum saĵlamalarēna neden olur. ¢¿nk¿ yakētēn hava ile karēĸtēĵē yer emme 

supabēna ok daha yakēn olduĵu iin, yakētēn tamamēna yakēn bir kēsmē silindir ierisine 

alēnēr. Sonu olarak yakēt t¿ketimi de azalēr. 
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Sistemin ¢alēĸmasē 

 

K-Jetronik  Yakēt Enjeksiyon Sistemi 

 
 

Resim 1.4: K-Jetronik yakēt enjeksiyon sisteminin yapēsē 

 

1.  Yakēt deposu    10a.Hava klapesi 

2.  Elektro yakēt pompasē   11.  Ama ventili 

3.  Yakēt tutucusu     12.   Lambda sondasē 

4.  Yakēt filtresi    13.   Termik zaman ĸalteri 

5.   Isētma reg¿latºr¿   14.   Distrib¿tºr 

6.   Enjektºr    15.   Ek hava iticisi 

7.   Emme manifoldu   16.   Gaz kelebeĵi ĸalteri 

8.   Soĵukta ilk hareket enjektºr¿  17.   Ana rºleler  

9a. Yakēt miktarē daĵētēcēsē   18.   Kumanda beyni  

9b. Sistem basēn reg¿latºr¿       19.   Kontak anahtarē  

10. Hava miktar ºleri   20.   Batarya  
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Bu sistemde yakēt, b¿t¿n enjektºrlerden s¿rekli ve d¿zenli olarak emme manifoldu 

kanalēna ve emme supabē arkasēna p¿sk¿rt¿l¿r. P¿sk¿rt¿len yakētēn miktarē motorun emdiĵi 

havanēn miktarēna baĵlēdēr. Karēĸēm kontrol ¿nitesi, motorun emdiĵi havayē ºler ve 

silindirlere uygun miktarda yakēt p¿sk¿rterek karēĸēm oranēnē istenilen deĵerde tutar. Karēĸēm 

oranēnēn s¿rekli olarak kontrol altēnda tutulmasē, b¿t¿n alēĸma koĸullarēnda motordan en 

y¿ksek performansēn, en iyi yakēt ekonomisinin elde edilmesini ve egzoz emisyonunun 

d¿ĸ¿k olmasēnē saĵlar. 

Sistemde elektrikli bir pompa depodan gelen yakētē, basēncēnē bir supap ve by-pass 

devresinin yardēmē ile devamlē ve hassas olarak ayarlayarak yakēt daĵētēcēsēna 

gºndermektedir. Daĵētēcē, metal bir diyafram ile bir tarafē pompaya diĵeri ise enjektºrlere 

baĵlē olan iki ayrē kēsēma ayrēlmēĸtēr. Benzin dozajēnē ayarlayan kēsēmda dikey olarak hareket 

eden bir kontrol pistonu (plancēr) bir taraftan diĵerine ne kadar yakēt gºnderileceĵini 

belirlemektedir. Bu piston, hava giriĸ yolunda bulunan ve emilen hava miktarēnē ºlen 

plakaya (sensºr) baĵlē bir kol tarafēndan hareket ettirilmektedir. Yuvarlak olan bu plaka 

emilen hava akēmēna gºre koni ĸeklindeki muhafazanēn ierisinde hareket etmektedir ve 

pozisyonu ne kadar yukarda olursa arasēndan o kadar ok hava geebilmektedir. Motora 

havanēn girmesi plakayē belirli bir yere kadar kaldērarak kontrol pistonunun o anda 

gereksinim duyulan miktardaki yakētē gºndermesini saĵlamaktadēr. 

Manyetik olarak alēĸan ilk hareket enjektºr¿ emme manifolduna ilave benzin 

p¿sk¿rterek karēĸēmē zenginleĸtirmektedir. Termik zaman ĸalteri bu enjektºre giden devreyi 

kontrol ederek, motor alēĸmadēĵē takdirde boĵulmasēnē ºnlemektedir. Isēnma sērasēnda, 

yakētē kontrol eden basēn reg¿latºr¿ ve yardēmcē hava reg¿latºr¿ rºlanti devrini arttērērken 

zengin bir karēĸēm saĵlamaktadēr. 
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ü KE-Jetronik  Yakēt Enjeksiyon Sistemi 

 

 
Resim 1.5: KE Jetronik  yakēt enjeksiyon sisteminin yapēsē 

 
ü Yakēt deposu  

ü Elektroyakētpompasē  

ü Yakēt tutucusu  

ü Yakēt filtresi  

ü Sistem basēn reg¿latºr¿ 

ü Enjektºr 

ü Soĵukta ilk hareket enjektºr¿  

ü Yakēt miktarē daĵētēcēsē  

ü Lambda sondasē  

ü Termik zaman ĸalteri  

ü Motor sēcaklēk sensºr¿ 

ü Distrib¿tºr Ek hava iticisi  

ü Gaz kelebeĵi potansiyometresi 

ü Hava miktar ºleri  

ü Motor  

ü Kontrol rºlesi  

ü ECU  

ü Kontak anahtarē 

ü Batarya
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KE-Jetroniĵin temel sistemi K-Jetronikj ile aynēdēr. Sistem hem mekanik hem 

de elektronik olarak alēĸmaktadēr. 

KE-Jetroniĵin K-Jetronikten farkē ise, sensºrler ile toplanan veriler ECU tarafēndan 

iĸlenmekte ve gerekli yakēt dozajēnēn ayarlanabilmesi iin elektro hidrolik sinyallere 

dºn¿ĸt¿r¿lmektedir. Sisteme ECU (Elektronik Kontrol ¦nitesi), sēcaklēk sensºr¿, hava 

kelebeĵi ĸalteri, elektro hidrolik basēn reg¿latºr¿ gibi paralar eklenmiĸtir Bu ĸekilde bir 

d¿zenleme ile yakēt ekonomisi arttērēlmakta, emisyon ise azaltēlmaktadēr. Bu sistemde, egzoz 

manifolduna yerleĸtirilen sensºr ēkan sēcak gazlarēn durumunu kontrol ederek p¿sk¿rtme 

sisteminin alēĸmasēnē d¿zenleyen sinyaller gºndermektedir. Amacē, ideal karēĸēm oranēnēn 

saĵlanarak, HC, CO ve NOx gibi ¿ ana kirleticinin ¿ yollu katalizºrle temizlenmesidir. 

Elektronik kontroll¿ KE-Jetronik K-Jetronikle karĸēlaĸtērēldēĵē zaman aĸaĵēdaki 

ºzelliklere sahiptir. 

ü Kontrol iĸlemini, yakēt daĵētēcēsēnēn ºlme aralēklarēnda hidrolik basēn 

d¿ĸ¿m¿n¿ ayarlayan elektro-hidrolik basēn ayarlayēcē yardēmēyla merkezi 

olarak yapar, 

ü K-Jetronikin ēsēnma reg¿latºr¿ iptal edilir, 

ü D¿z kontrol ºzelliĵi ile diyafram tip basēn reg¿latºr¿, ana basēn ve kontrol 

basēncēnē saĵlar. K-Jetronikin plancēr tip basēn reg¿latºr¿ iptal edilir. 

ü Sistem, y¿k deĵiĸimlerine ok hēzlē bir ĸekilde cevap verir. 

 

ü L-Jetronik  Yakēt Enjeksiyon Sistemi 

Bosch L-Jetroniĵin temel alēĸma prensibi, emilen hava miktarēnēn ºl¿lmesine ve 

motor devrine gºre yakētēn hesaplanmasē esasēna dayanēr. 

 
Resim 1.6: L-Jetronik yakēt enjeksiyon sisteminin devre ĸemasē 

Devre ĸemasē ĸekil 1,6ôda gºr¿len bu sistemde motorun emdiĵi hava, hava ºlerden 

geer ve buradan alēnan bir elektrik sinyali ECUône iletilir. Hava akēmē ile ilgili bir baĸka 

sinyal de gaz kelebeĵinin aēklēk miktarēnē belirten gaz kelebeĵi ĸalterinden alēnēr. Motorun 
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su ceketine yerleĸtirilmiĸ olan sēcaklēk sensºr¿, termik zaman ĸalteri, hava ºl¿c¿s¿ iinde 

bulunan hava sēcaklēk sensºr¿nden ve lambda sondasēndan gelen sinyallerle distrib¿tºrden 

gelen devir sinyali ECUône ulaĸtērēlēr. B¿t¿n bu bilgileri birleĸtiren ECU, o anki alēĸma 

koĸullarēnda ne kadar yakēt p¿sk¿rt¿lmesi gerektiĵini belirler ve enjektºrlerin aēk kalma 

s¿relerini ona gºre ayarlar. Bu ĸekilde, her devir ve y¿ke gºre gerekli olan yakēt miktarē tam 

ve doĵru olarak ayarlanēr. 

 
 

Resim 1.7: L-Jetronik yakēt enjeksiyon sisteminin yapēsē 

 
1.Yakēt deposu    12. Hava miktar ºleri 
2. Elektro yakēt pompasē   13. Rºleler 
3. Yakēt filtresi    14. Lambda sondasē 
4. Yakēt daĵētēm borusu   15. Motor sēcaklēk sensºr¿ 
5.Basēn reg¿latºr¿   16. Termik zaman ĸalteri 
6. ECU    17. Distrib¿tºr 
7.Enjektºr    18. Ek hava iticisi 
8. Soĵukta ilk hareket enjektºr¿  19. Rºlanti karēĸēmē ayar vidasē 
9. Rºlanti devir ayar vidasē   20. Batarya 
10. Gaz kelebeĵi ĸalteri   21. Kontak anahtarē 
11. Gaz kelebeĵi  

 

L-Jetronik sistemde enjektºrler, K-Jetronikte olduĵu gibi devamlē alēĸmamaktadēr. 

Her silindirin emme supabēnēn arkasēnda yakēt p¿sk¿rten enjektºrlerin aēlma sinyalleri 
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ECUôden gelir. Krank milinin her devrinde enjektºr iki defa p¿sk¿rtme yapar. Bu ĸekilde, 

bir silindire gerekli olan yakēt iki kerede p¿sk¿rt¿lm¿ĸ olur. Yakēt p¿sk¿rt¿l¿rken emme 

supabēnēn kapalē olmasēnēn bir sakēncasē yoktur. ¢¿nk¿ motor alēĸērken yakētēn supap 

kanalēnda bekleme s¿resi ok kēsadēr. 

ü D-Jetronik  Yakēt Enjeksiyon Sistemi 

 

 
Resim 1.8: D-Jetronic yakēt enjeksiyon sisteminin yapēsē 

 
1. ECU  
2. Enjektºr  
3. Emme basēncē vericisi  
4. Motor sēcaklēk sensºr¿   
5. Termik zaman ĸalteri  
6. Ķlk hareket enjektºr¿  
7. Elektro yakēt pompasē 
8. Yakēt filtresi  
9. Basēn reg¿latºr¿  
10. Ek hava iticisi  
11. Gaz kelebeĵi ĸalteri  
12. Distrib¿tºr ve p¿sk¿rtme sinyali  
vericisi 

 

D-Jetronik, hēz yoĵunluk esaslē bir sistemdir. Yani hava debisi ºl¿m¿ yerine motor 

devir sayēsē, emme manifoldu sēcaklēĵē, basēncē ºl¿lerek, hava yoĵunluĵu ve debisi ECU 

tarafēndan hesaplanēr. Kam milinin her devrinde enjektºrler bir defa p¿sk¿rtme yapar. Diĵer 

fonksiyonlar L-Jetronik ile aynēdēr. 
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1.3.3. Direkt P¿sk¿rtmeli 

 
ü Sistemin Genel Yapēsē ve ¥zellikleri 

Motorun en b¿y¿k ºzelliĵi fakir karēĸēmla alēĸmasē ve bunu yaparken de zengin 

karēĸēmla alēĸan motorlarla aynē performansē sergilemesidir.  

 
 

Resim 1.9: Rºlanti alēĸma ĸartlarēnda yakēt t¿ketimindeki azalma 

 

 
Resim 1.10: GDI sistemin yapēsē 
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GDI teknolojili motorlar, 4 zamanlē benzinli motorlar olup, klasik benzinli 

motorlardan farkē yakēt silindire doĵrudan ve ok hassas bir zamanlama ile p¿sk¿rt¿lmekte, 

kayēplar ve verim d¿ĸ¿ĸ¿ ºnlenmektedir. Normal bir motorda silindirin iine yakēt yaklaĸēk 

3,5 bar basēnla p¿sk¿rt¿l¿rken, bu motorda p¿sk¿rtme basēncē 30-100 bar arasēnda 

deĵiĸmekte, daha iyi bir yanma saĵlamaktadēr. 

GDI motorun avantajlarē; 

ü Y¿ksek performans, 

ü D¿ĸ¿k NOx, 

ü Daha az benzin t¿ketimi, 

ü D¿ĸ¿k CO2 ēkēĸlēdēr. 

 
ü Sistemin ¢alēĸmasē 

Dik ĸekilde dizayn edilmiĸ emme borularē vasētasēyla aĸaĵēya doĵru g¿l¿ bir akēm 

oluĸturur ve bu sayede yakēt enjeksiyonu en iyi ĸekilde gerekleĸtirilir. ¥zel bir ĸekle sahip 

piston baĸē sayesinde, silindirin iinde dikey bir hava hareketi oluĸturulur. Sēkēĸtērma 

zamanēnēn sonuna doĵru p¿sk¿rt¿len yakēt, y¿ksek basēnlē, dºnd¿rme hareketi saĵlayan 

enjektºrler ile yoĵun bir sis gibi atomize edilir. Bu sis ĸeklindeki hava yakēt karēĸēmē 

silindirin iinde dºnd¿r¿l¿r ve verimli bir ĸekilde katmanlaĸtērēlmēĸ olarak ateĸlenir. 

 
Resim 1.11: Yakēt sistemlerinin karĸēlaĸtērēlmasē 

 

Bu sayede genel olarak ok fakir bir hava/yakēt karēĸēmē ile d¿zenli bir yanma 

saĵlanēr. Silindirin iinde ateĸlemeden ºnce katmanlar halindeki hava/yakēt karēĸēmēnda, 

bujinin yakēnēnda en zengin karēĸēm (yakēt oranē y¿ksek) katmanē yer alērken, bujiden en 

uzakta en fakir karēĸēm (yakēt oranē d¿ĸ¿k) yer alēr. Bu sayede ateĸlemenin 

gerekleĸtirilebilmesi iin yeterince zengin bir karēĸēm sadece silindirin bir bºl¿m¿nde 

oluĸturulmuĸ olur ve yakēt t¿ketimi azaltēlēr. 
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1.4. Yakēt Enjeksiyon Sistemleri Algēlayēcēlarē (Sensºrler) 
 

1.4.1. Mutlak Basēn Sensºr¿ 

Emme manifoldu basēncē s¿rekli olarak bir basēn sensºr¿ tarafēndan, elektrik sinyali 

cinsinden ºl¿lerek, ateĸleme ve p¿sk¿rtme zamanlarēnēn belirlenmesi iin elektronik beyine 

iletilir. Sensºr, basēnca karĸē diren gºsteren silisyum kristalinden yapēlmēĸtēr. Basēn 

farklarē, bu kristalin direncini deĵiĸtirerek, emme manifoldundaki basēncēn ºl¿lmesini 

saĵlar. 

 
Resim 1.12: Basēnca gºre gerilimdeki deĵiĸme 

 

1.4.2. Hava Sēcaklēk Sensºr¿ 

Emme havasē yoĵunluĵu, hava sēcaklēĵēna baĵlē olarak deĵiĸir. Yoĵunluk azaldēka 

karēĸēmdaki oksijen oranē, sevk verimi d¿ĸer, yanma kºt¿leĸir. Hava yoĵunluĵunu ºlerek 

gerekli dengelemeyi saĵlamak ¿zere, merkezi p¿sk¿rtme ¿nitesinin hava kanalēna bir 

sēcaklēk ºler (sonda-sensºr) yerleĸtirilmiĸtir. Bu yolla, motor tarafēndan emilen havanēn 

sēcaklēĵē ºl¿lerek, deĵerlendirilmek ¿zere elektronik beyine iletilir.  

 
Resim 1.13: Hava sēcaklēk sensºr¿n¿n alēĸmasē 
























































































