B aska bir yoneteme gore calisan otomatik sanzumanlarda hidrolik kav-
rama yerine bir hidrolik rediiktér veya moment transformatori kul-
lambr. Hidrolik kavrama ile yalmz motor tarafindan meydana getirilen mo-
mentin mekanik bir rediiktore iletilmesine karsin hidrolik moment trans-
formatorii ile hizlr donen motorun diisitk momenti, hidrolik moment trans-
formatériiniin ¢rkig milinde diisiik devir sayili ve fakat biiyiik bir moment
sekline sokulmasi olagandir. Bu sekilde transformatdr, bir rediktor kade-
mesi gibi ¢aligmaktacir. Hidrolik kavramada yaf hizlandiran ve tiirbin ro-
toruna basan bir pompa rotoru mevcutdur. Bu mekanizmamn randimant,
szellikle diisiik devirlerde de ok diisiiktiir. Bu nedenden tiirii tiirbin ro-
torundan carkina hidrolik yagin bir statordan gecirilmesi ve hareket etmeyen
bu statorun kanatciklarinda yén degigtirilmesinden sonra pompaya iletilme-
siyle yitiklerin diigiiriilmesine ¢ahgiir ($ekil No. 8). Yonelten stator kanat-
larmin yardimiyle saglanan ve hizh donen motor milininin kiigiik dénme
momentini, yavas donen ¢ikig milinde biiylik bir momente cevrilmesiyle
sonuglanan yag akmmimin yon degistirmesiyle tiirbinden gikan hidrolik va-
gin potansiyel enerjisi yok edilmiyerek yeniden kullamlmas) miimkiin kilin-
m}snr.ﬂhbinmtomilepomparotommmdcvﬁrsayﬂanmnsenkmize
edilmesiyle birlikte verimin zamanla yeniden kétiilesmekte oldugu goriilir.
Bunu dnlemek igin bir cok yardimei dnlemlere bag vurulur. Bunun bir tane-
sinde stator kanatlarn her zaman ayar edilebilecek sekilde projelendirilmis-
lerdir. Bu sekilde kanatgiklarla saglanan yon degisimini her zaman tiirbinin
devir sayisina uydurmak olanakhidir, Bir baska yéntem de bir avara diizeni
kullanmaktir. Avara diizenini tutan kuvvet motor ile ¢ikis mili arasindaki
moment aymmndan meydana gelir. Yol verme olaymin sonunda her iki
momentin esdeger duruma gelmesi sonunda yonemtici stator, avara diizeni
yardimiyle govdeden aynlarak tiirbin rotoru ile birlikte donmege basglar.
Hidrolik transformatér bu durumda hidrolik kavrama gorevini yapar. Ava-
ra diizeni (Sekil No. 9) sikistirma makarali avara diizeni seklinde hazir-
lanabilir, Sanzuman ile avara diizeni sepeti birbirlerine rijid (esnemeyen)
bir sekilde baglanmuglardir. Transformatdriin yoneltici rotorunun destek
kuvvetinin, avara diizeninin kampanas: yoniinde etkide bulunmas: halinde
makaralarin gittikge daralan bir kanala dogru itilmekte olduklan olanaklidir.
Bu sekilde hig esnemeyen bir kuvvet baglantisi olugturulmaktadir, Kuvvetin
hafiflemesi veya yon degiistirmesi halinde kampanamn yeniden serbest don-
mesi saglanmis olur. Bundan sonra moment transformatirieriyle donatil-
m§ otomatik sanzumamn devreye giren planet disli cark takimlan ($ekil
No. 10) geri kalan cevrim oramm (iletme orammi) iizerlerine alrlar,
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$Sekil 7. Bir HYDRO - MATIC sanzumanin kesiti.

Hidralik kavramanin rotoru.
Lamelli (yaprakli) kavrama.

1. Planet dishi takimi. 2. planet disli takimi.
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Sekil 8. Sekil 9.
Hidrolik transformatir. Baklali avara diizeni.
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Sekil 10. Hidrolik transformatérlii ve avara diizenli otomatik sanzuman
(BORG - WARNER sistemi)
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