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Bu calismada ISO 15765-4 CAN (11 bit ID, 500 Kbaud) veri hattina sahip bir arag
tizerinde farkli  OBD-Il  servisleri  kullanilarak tan1 koyma islemlerinin
gerceklestirilebilecegi sistemlere iligkin iki farkl tasarim ele alinmistir.

Tani koyma islemlerinde ELM327 ve SeedStudio CAN BUS Shield destekli
ATmega328P tabanli bir mikrodenetleyici kart1 olan Arduino UNO R3 kullanilmistir.
ELM327 ile bilgisayar arasindaki veri aligverisi Termite isimli bir seri haberlesme
arayliz programi vasitasi ile gergeklestirilirken, C programlama dilinde yazilmig ve
Arduino UNO R3’e gomiilen program, Arduino IDE derleyicisi vasitast ile
olusturulmustur.

Test aracinin igten yanmali motor ve transmisyon elektronik kontrol {initelerine, veri
hatt1 tizerinden erisilerek, desteklenen tiim OBD-II servisleri isletilmis ve bu servisler
ile iliskili gerekli ¢oziimlemeler gergeklestirilmistir.

Anahtar Kelimeler: OBD-II, ISO 15765-4 CAN, tani koyma

2022, ix + 117 sayfa.



ABSTRACT
MSc Thesis
DESIGN OF CAN BUS MONITORING SYSTEM FOR VEHICLES
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Supervisor: Dr. Barigs ERKUS

In this study, two different designs for systems where diagnosis processes can be
performed using various OBD-II services on a vehicle with ISO 15765-4 CAN (11 bit
ID, 500 Kbaud) data line are discussed.

Arduino UNO R3, an ATmega328P-based microcontroller board with ELM327 and
SeedStudio CAN BUS Shield support, was used for diagnosis. While the data exchange
between the ELM327 and the computer was carried out through a serial communication
interface program called Termite, the program written in C programming language and
embedded in Arduino UNO R3 was created through the Arduino IDE compiler.

By accessing the internal combustion engine and transmission electronic control units of
the test vehicle over the data line, all supported OBD-II services were operated, and
necessary analyzes related to these services were carried out.

Key words: OBD-II, ISO 15765-4 CAN, diagnosis
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1. GIRIS

Giiniimiizde hizla artan ¢evre kirliligi ve enerji kaynaklarindaki azalis sebebi ile ¢evreci
ve ekonomik tretime duyulan gereksinim de artmaktadir. Bu gereksinimler,
teknolojinin gelismesi ile karsilanmaya calisilmistir. Tiketiciler tarafindan istenen;
giivenlik, konfor, performans, c¢evrecilik ve ekonomiklik gibi kriterler arag
teknolojisinin her gegen giin gelismesine neden olmustur. Gelisen arag teknolojisi ile
birlikte, daha teknolojik ve karmasik sistemler ortaya ¢ikmistir. Sayilar1 giderek artan ve
karmasik bir hale doniisen bu sistemleri kontrol edebilmek i¢in c¢esitli sensor ve
eyleyiciler yerlestirilmistir. Bu sensér ve eyleyiciler, Elektronik Kontrol Unitesi olarak
adlandirilan mikro bilgisayarlara baglanmistir. Bu mikro bilgisayarlar, sensér ve
eyleyicilerden gelen verileri izleyerek, sistemlerin kontrol altinda ¢alisip ¢alismadigin
denetlemektedir.

Arag teknolojisinin ilerlemesi ile kullanilan elektronik komponentlerin sayisinda artig
olmustur. Artan bu komponentleri kontrol edebilmek igin ihtiya¢ duyulan ECU’larin
sayist da artmistir. Bunun sonucunda ¢ok sayida ECU’ya sahip olan araglarda, sahip
olduklar1 ECU’larin kendi aralarinda bir iletisim hatt1 kurularak, sistemleri genel olarak
kontrol altinda tutulmasi saglanmistir. Kurulan bu iletisim alt yapisinda, sistemlerde
olusan arizalari tespit etmeye yonelik diyagnostik cihazlari tasarlanmigtir. Tasarlanan bu
cihazlar ile sistemlerdeki arizalar1 tespit etme, silme ve gerekli kalibrasyonlar

yapilmaktadir.

Otomotiv Miihendisleri Dernegi (SAE) tarafindan, sistemlerdeki iletisim alt yapist ile
diyagnostik islemi birlestirilerek, araglarda yerlesik tan1 koyma islemi yapilabilmesi i¢in
OBD (On-Board Diagnostics) adi verilen standart bir baglant1 yapisi gelistirilmistir. Bu

baglanti yapisi sayesinde arag, sistemde olusan arizalari kendisi tespit edebilmektedir.

Tez kapsaminda, araglarda bulunan haberlesme sisteminin gergeklestigi veri yollarinin

izlenmesini saglayabilen bir cihazin tasarimina yer verilmistir.



2. KURAMSAL TEMELLER ve KAYNAK ARASTIRMASI

2.1. Araclarda Tam1 Koyma islemine Yonelik Yapilan Cahsmalar

Araclarda bulunan sensoér ve eyleyiciler ECU’lara baglidir. Bu baglant1 ile ECU,
vericilerden alman verileri isleyerek sistemi denetler. Her sistemin kendine ait bir
ECU’su bulunmaktadir. Biitiin ECU’lar haberlesme hattina baglidir. Aragta bulunan
tim ECU’lar haberlesme hatt1 iizerinden birbirleri ile siirekli iletisim halindedir.
Giliniimiizde kullanilan en yaygin haberlesme sistemi ise CAN’dir. CAN sistemi ile
kablo sayis1 azaltilarak, maliyet disiirilmiis ve karmasiklik azaltilmistir. Gelismis
giivenlik ve sifreleme islemi sayesinde gii¢lii bir hata denetim mekanizmasi sahiptir ve
hata pay1 ¢ok disiiktiir. Ayrica yiiksek haberlesme hizina sahiptir (100 metreye kadar
1Mbps hizinda).

Aracin haberlesme hattina baglanarak, araca ait anlik durum bilgileri, ariza bilgileri,
arizalarin tespiti, arizalarin silinmesi, emisyon durum bilgileri, sistemlerin ve
bilesenlerin testi, araca ait bilgiler gibi verilere erisim saglanmaktadir. Aracin
haberlesme hattina baglanilarak yapilacak olan bir miidahale ile arag giivenligi tehlikeye
atilabilir. OBD diizenlemeleri, hayati 6nem tasiyan bilgilere, sifreleme islemi yaparak
erisimini kisith hale getirir. Servisler disindaki bu sifrelenmis verilere erisim

bulunmamaktadir.

OBD, bir tasitin kendi igerisinde teshis islemi yapabildigi, yerlesik tan1 koyma olarak
adlandirilan bir otomotiv terimidir. Sistemleri denetleyen ECU’larin igine entegre
edilmis, otomatik teshis islemi yapabilen ekipmanlar vardir. Bu ekipmanlar, ECU
igerisine tanimlanmig algoritmalar1 kullanarak, sensor ve eyleyicilerden gelen giris ve
cikis sinyallerinin degerlendirmesini yapmaktadir. Bu degerlendirme ile birlikte,
sistemin biitiin olarak ¢alismasinin da degerlendirmesini yapmaktadir. Tespit edilen
arizalar ECU’nun ariza belleginde kayit altina alinip daha sonra harici bir teshis cihazi
ile okuma islemi yapilmaktadir. Arag teknolojisinin gelismesi sonucunda ortaya ¢ikan,
onlarca sistemin bir araya gelmesiyle birlikte araca ait tiim bilgilere erisim

saglanmaktadir (Terzi 2004).



OBD portu kullanilarak araglarda bulunan haberlesme agindaki datalarin akisi
izlenmektedir. Tiirker ve Kutlu (2014) OBD iizerine incelemelerde bulunmus, OBD
protokollerine uygun sekilde ¢alisan kablolu ve kablosuz cihazlardan ve bu cihazlarda

kullanilan yazilimlardan bahsetmislerdir.

Nguyen ve ark. (2012) OBD portu iizerinden iletisim kurabilen bir ara¢ kara kutu
tasarimi gercgeklestirmiglerdir. Tasarlamis olduklar1 bu sistem ile aragtaki ECU’lara
eriserek araca ait datalar1 kayit altina almaktadirlar. Kayit altina aldiklar1 arag datalarini,
araca yerlestirdikleri kamera ve GPS cihazlarindan aldiklari datalar ile esleyerek, bir SD
kart icerisine kayit islemini gergeklestirmislerdir. Ara¢ veri hattindan aldiklari hava
yastig1 durumu, ara¢ hizi, ara¢ ivmesi gibi sensor verilerini isleyerek herhangi bir kaza
tespiti durumunda kayit islemini durdurarak verilerin silinmesini ya da bozulmasini

onleyip, kaza anindaki ara¢ datalarina erisebilmektedirler.

Joseph ve Kumar (2015) OBD-II portu lizerinden; arag¢ hizi, motor devri, gaz kelebegi
konumu, manifold mutlak basinci, hava akis hizi, ortam sicakligi, emme havasi
sicakligi, motor sogutma sivist sicakligi gibi verilere eriserek bir siiriicli bilgi sistemi
tasarimi gergeklestirmislerdir. Tasarlamis olduklart siiriicii bilgi sistemi ile siiriicliye
vites degistirme, hiz uyaris1 gibi siirlis tavsiyelerinde bulunarak, daha ekonomik ve
cevreye duyarl bir siiriis gerceklestirmesini amag¢lamaktadirlar. Bu sistem ayni zamanda
aracin haberlesme hattindan aldig1 verileri inceleyerek aracta olusan herhangi bir ariza
ya da hatay1 siiriicliye bildirirken, aracin gerekli bakim hatirlatmalarimi yaparak daha

emniyetli bir siirlis saglamay1 amaglamistir.

Yolcu ve Sahan (2016) OBD portu iizerinden araca ait datalara erigerek, gerekli
hesaplamalar1 yapip sonuglar1 kullaniciya ileten bir cihaz tasarimi gergeklestirmislerdir.
Tasarlanan bu cihaz ile ara¢ i¢i durum takibi ve ariza tespiti gerceklestirirken ayni

zamanda bu datalar1 kayit altina almiglardir.

Zhou ve ark. (2019) otonom araglardaki CAN veri yolu mesajlarina eriserek, aragtaki
anormal durumlar1 tespit etmek icin “derin sinir ag1” yontemini kullanan bir sistem

tasarimi gerceklestirmislerdir.



Pan ve ark. (2017) gelistirdikleri sistemde, akilli telefon ile bluetooth haberlesmesi
kullanarak arag OBD arayiiziine erisim saglamislardir. OBD arayiiziine baglanarak elde
edilen siiriis verilerini “istatiksel analiz teknolojisi” kullanarak islemislerdir. islenen bu
verilerde anormal bir durum tespit edilmesi durumunda, teshis islemi gergeklestirip
yasanabilecek kazalar1 onleyerek aktif glivenlik sistemi igerisinde yer alabilmektedir.
Aracta ariza olustugunda, akilli telefon {izerinden servise haber vererek ya da kaza
yasandiginda ambulans, itfaiye gibi kurumlara ara¢ durumu ve konumu hakkinda

bilgiler gondererek, ek bir giivenlik sistemi i¢erisinde yer alabilmektedir.

CAN veri yolundan alman OBD-II datalar1 islenerek siiriicii davraniglari
belirlenebilmektedir. Siiriicii davranisi tespitinde genel olarak; gaz pedali konumu, fren
pedal konumu, ara¢ hizi, motor devri, motor yiikii, yakit tiiketimi, direksiyon agisi,
tekerleklerin donme hizi gibi arag OBD-II datalar1 kullanilarak modelleme
yapilmaktadir. Aragtan elde edilen bu verilerin; zamana bagli degisimleri, maksimum
noktalari, minimum noktalar1 ve ortalama gibi degerleri kullanilarak istatiksel
modelleme islemi (MATLAB vb. programlar ile) gerceklestirilir. Bu modellemelerde,
Sakli Markov Modeli (Hidden Markov Model), Gauss Karisim Modeli (Gaussian
Mixture Model), Sinir Ag1 (Neural Network), Destek Vektor Makineleri (Support
Vector Machines), k-Means Kiimeleme (k-Means Clustering), Genetik Algoritma
(Genetic Algorithm), Karar Agaglar1 (Decision Trees) gibi ¢esitli topolojiler

uygulanarak siiriicli davranislarinin analiz islemi gergeklestirilir.

Jain ve Busso (2011) yaptiklar1 c¢alismada, arac igine yerlestirdikleri kameradan
aldiklar1 verileri ve CAN veri yolundan elde ettikleri datalar1 birlikte kullanarak stiriicii
davranisi analizi gerceklestirmislerdir. Arag igerisine yerlestikleri 6n kamera ile bas
pozisyonu ve gboz kapanma bilgilerini, AFECT yazilimi vasitasi ile isleyerek
kullanmiglardir. CAN veri yolundan ise gaz pedal konumu, fren pedal konumu, arag
hizi, motor devri ve direksiyon simidi agist gibi datalari kullanmiglardir. Sadece 6n
kamera kullanarak elde ettikleri siniflandirma dogrulugu %76,7 iken, 6n kamera ve
CAN datalarmin birlikte kullanilmast ile simiflandirma dogrulugunu 9%78,9’a

cikarmiglardir.



Sathyanarayana ve ark. (2010) rotalari, manevralari, gaz ve fren pedali konumlar1 gibi
stiriis alt gorevlerine ait CAN veri yolu mesajlarini uzun vadede kayit altina almiglardir.
Kayit altina alinan mesajlar belirli algoritmalar kullanarak, siiriis diizenleri ve stiriicli
Kimlikleri hakkinda taslak olusturma i¢in kullanmislardir. Araca ait anlik datalar ile elde
ettikleri taslaklari kiyaslayarak, gercek zamanl siiriicli tespiti yapip, siiriicli dikkatsizligi
degerlendirme islemini gergeklestirmislerdir. Gerekli durumlarda siiriicliyii uyararak

insan-makine is birligi igerisinde giivenligi artiran bir sistem tasarlamigslardir.

Fugiglando ve ark. (2019) da CAN veri yolundan aldiklar1 datalar1 kullanarak siiriici
davraniglarinin analizini gergeklestirmislerdir. 54 farkli siirticiiden olusan, herhangi bir
talimat verilmeden gerceklesen 2000°den fazla seyahatin datalarini kayit altina alarak
calismalarin1 gerceklestirmislerdir. Elde ettikleri datalar ile siiriiciileri farkli gruplarda

kiimeleyerek, siiriis davranis1 analizi yapmislardir.

Zhang ve ark. (2019) aragc CAN BUS verilerini, derin 6grenme gergevesi igerisinde
kullanarak, siirlis davranigi tanimlama {izerine ¢alisma yapmislardir. 10 farkl siiriiciiye,
ayni zaman diliminde, belirlenen rota {izerinde gidis doniis yaptirarak aragtaki CAN
BUS verilerini kayit altina almiglardir. Araca ait; motor devri, motor sogutma suyu
sicakligl, hava kompresyon degeri, motor yikii, motor torku, uzun vadedeki yakit
durumu, emme hava basinci, gaz pedal konumu, yakit tiiketimi, yag basinct ve
tekerleklerin (dort tekerlegin ayr1 ayr1) donme hizlari gibi 51 ¢esit veri kullanmiglardir.
Siirtis davraniglarinin modellenmesinde; Gauss Karisim Modeli (GMM), Sakli Markov
Modeli (HMM), K-ortalama Kiimeleme Yontemi, Destek Vektér Makinesi (SVM),
Rassal Orman (RF), K-en Yakin Komsu Yo6ntemi, Cok Katmanli Algilayict (MLP),
Bulanik-Sinir Ag1 (FNN), Karar Agac1 (DT) gibi birgok modern model kullanilmigtir.
Her modelin kendine 6zgli art1 ve eksi yanlari oldugundan, siniflandirma dogruluk

derecelerindeki farkliliklari tespit etmislerdir.

Malik ve Nandal (2021) ara¢ hizi, ara¢ ivmesi, motor devri ve vites degistirme durumu
bilgilerini OBD iizerinden alarak, elde ettikleri datalar1 farkli algoritmalar kullanarak
siiriis davranig1 tespiti {izerine arastirma yapmuslardir. Makine Ogrenimi algoritmalar:

kullanarak, siiriis davranisi tespitini gelistirmek icin ¢alisma yapmuslardir.



3.MATERYAL ve YONTEM
3.1. OBD Tarihgesi

Kaliforniya eyaleti, Los Angeles sehrinde olusan hava kirliligi ve duman problemi
yiiziinden 1966 yilinda iiretilecek olan araglardan emisyon kontrol sistemlerini talep
etmeye bagladi. Hiikiimet tarafindan alinan karar ile 1968 yilinda iilke capina
genisletildi. Kongre 1970 yilinda Temiz Hava Yasasim1 kabul etti ve Cevre Koruma
Ajansi’'m1 (EPA) kurdu. Kabul edilen bu yasa ile araglarin emisyon kontrolii ve
bakimlar1 icin gerekli adimlarin atilmast istendi. Ureticiler ise bu standartlar1 karsilamak
icin elektronik yakit ve atesleme sistemlerine yoneldiler. Bu sistemlere sensorler
ekleyerek, maksimum c¢evreci bir sekilde calismasini sagladilar. Olusabilecek hatalari
erkenden fark edebilmek icin bu sensdrlere erisebilen bir diyagnostik sistemi
gelistirdiler. Fakat iireticiler kendilerine 6zgli sistemler tasarladigi i¢in belirli bir

standart yoktu (Anonim 2021a).

3.1.1. OBD-I diizenlemeleri

1985 yilinda California Hava Kaynaklar1 Kurulu (CARB) tarafindan OBD gereklilikleri
onerildi. Bu gereklilikler; bilgisayarlt kontrol sistemlerinin siirlis esnasinda sistem
arizalarini izleyerek, emisyonlar1 iyilestirmek ve bir ariza meydana geldiginde siiriicliyii
onarim ihtiyact konusunda uyarmakti. Bu birinci nesil gereklilikler OBD-I olarak

adlandirild1 ve 1988 yilindan itibaren iiretilecek araclarda uygulandi (Baltusis 2004).

OBD-I diizenlemeleri asagidaki sistemlerin izlemesini gerektirmektedir: (Baltusis
2004).

e ECU

e Yakit 6l¢iim sistemi

o Atesleme

e Egzoz Gazi Dontistimii (EGR) (arac bu sekilde donatilmis ise)



3.1.2. OBD-II diizenlemeleri

Otomobil {ireticileri, Cevre Koruma Ajansit (EPA) ve Otomotiv Miihendisleri Dernegi
(SAE) birlikte caligmalar1 sonucunda Onerdikleri revizyonlar, California Hava
Kaynaklar1 Kurulu (CARB)tarafindan 12 Eyliil 1992'de OBD-II diizenlemeleri olarak
kabul edildi. 1994 yilinda Kaliforniya eyaleti, 1994 yilindan itibaren {iretilen tiim
araclarda OBD-II diizenlemelerine sahip olmasini zorunlu kildi. Fakat Amerika Birlesik
Devletleri’ndeki ¢ogu arag 1996 yilina kadar OBD-II ile uyumlu hale gelmedi. Amerika
Birlesik Devletleri ise 1996 yilindan itibaren iiretilen tiim otomobiller icin OBD-II

diizenlemelerini zorunlu hale getirdi (Baltusis 2004, Anonim 2021Db).

OBD-II diizenlemeleri asagidaki sistemlerin izlemesini gerektirmektedir: (Baltusis
2004).

o Katalizor sistemi

e Motor teklemesi

e Evaporatif emisyon kontrol sistemi

e Sekonder hava enjeksiyon sistemi

e Yakit sistemi

e Oksijen sensorleri

e EGR sistemi

e Pozitif karter havalandirma sistemi

e Motor sogutma sistemi

e Soguk calistirma esnasindaki emisyonu azaltma stratejisi

o Klima sistemi

e Degisken valf zamanlama sistemi

e Dizel partikiil tutucu sistemi

OBD-II sisteminin temel stratejisi, OBD-I sistemi ile ayni olup, ek olarak arizalar1 ya da
sorunlar tespit etmek icin emisyonla ilgili bilesenleri izler. Bir sorun ya da ariza tespit
edilmesi lizerine, arag siiriiclisiinii uyarmak igin Ariza Gosterge Lambasini (MIL) yakar.
Ek olarak OBD-II sistemi, arizanin tespit edildigi bileseni veya sistemi tanimlayan bir

ariza kodunu elektronik olarak saklar.



3.1.3. EOBD diizenlemeleri

Avrupa Parlamentosu ve Avrupa Birligi Konseyi (AB) 9 Temmuz 1998'de araglarin
OBD ile donatilmasini gerektiren bir direktifi onayladi. ABD’de kullanilan bu
sistemlerin Avrupa’da kullanilmasinin ardindan bu sistemler; Avrupa OBD sistemleri
veya EOBD olarak adlandirilmaktadir. Benzin motorlu araglarda EOBD diizenlemeleri;
tip onaylar1 i¢in 1 Ocak 2000’de, yeni iiretilen araglar i¢in ise 1 Ocak 2001’de zorunlu
hale getirilmistir. Dizel motorlu araclarda EOBD diizenlemeleri; tip onaylari igin
1 Ocak 2003’de, yeni lretilen ara¢ icin ise 1 Ocak 2004’de zorunlu hale getirilmistir
(Baltusis 2004, Wikipedia 2021a).

EOBD diizenlemeleri asagidaki sistemlerin izlemesini gerektirmektedir:
e HC emisyonlarina gore katalitik konvertor verimliligindeki azalma
e Oksijen sensdrlerinin ariza durumunu
e Egzoz emisyon kontrol sistemi ya da bilesenlerinin ariza durumu
e Egzoz emisyon kontrol sistemine bagli gii¢ aktarim sisteminin izlenmesi

e Evaporatif emisyon kontrol sistemi

OBD ve EOBD ile araglarin tiim elektronik donanimlar arag tizerinde kontrol edilebilir,
ariza durumlan tespit edilebilir, ariza hafizasina kaydedilebilir, siiriicli, gosterge ikaz
lambas1 ile standart simgelerle uyarilabilir duruma gelmistir. Siiriiciiniin kolayca
ulasabilecegi bir yerde, ariza tespit cihazi baglayabilmesi i¢in standart OBD ve EOBD
soket ¢ikist konulmustur. Bu OBD soketi, elektronik kontrol iinitesi ile ariza tespit

cihazinin birbiri ile baglantisin1 saglamaktadir (Anonim 2021c).

3.2. OBD Standardi ve Baglant1 Yapisi

OBD-1I ve EOBD diizenlemeleri, arag teshisi i¢in kullanilabilecek iletisim
protokollerini tanimlar. Amag; teshis i¢in kullanilan protokollerin iireticiye 0zgii
olmasimin 6niine gegerek, belirli bir protokolde ortaklastirmaktir. Bu sayede tiim arag
markalar1 ve modellerinde diizgiin ¢alisan, daha genel ve daha ucuz tarama araglarinin
kullanilmasidir (Baltusis 2004).



3.2.1. OBD standardi

OBD-II ve EOBD diizenlemeleri ile asagidaki iletisim protokollerinin kullanimina izin
verildi:(Baltusis 2004).

e SAE J1850 VPW (VariablePulseWidth) 10.4 Kbps
e SAE J1850 PWM (PulseWidthModulated) 41.6 Kbps
e SO 9141-2 (K-Line) 10.4 Kbps

e 1SO 14230-4 KWP 2000 (Keyword Protocol) 10.4 Kbps
e ISO 15765-4 CAN (Controller Area Network) 500 Kbps

2008 yilinda yapilan yeni diizenlemeler ile OBD-II’ye sahip 2008 ve sonraki model yili
olan araglarda ISO 15765-4 CAN iletisim protokolii kullanilmasi zorunlu hale
getirilmistir. EOBD’ye sahip araglarin iletisim protokollerinde herhangi bir kisitlama
yaptlmamistir (Shinde ve ark. 2016).
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Sekil 3.1. OBD tarihinin gelisimi



3.2.2. OBD baglant1 yapisi

OBD-II standardi, teshis konektoriiniin tipini ve pinlerini, mevcut elektriksel sinyal
protokollerini ve mesajlagsma formatini belirtir. Bu standardizasyonun bir sonucu olarak,
tek bir cihaz ile herhangi bir aragtaki yerlesik bilgisayarlari sorgulayabilir. Veri
Baglantis1 Konektorii, aragtaki tiim sistemlerin teshis edildigi ve programlandigi tek
konektordiir. Konektor, disi ve erkek olmak tizere iki ¢esitten olusur. Arag iizerinde disi
soket mevcut iken diyagnostik cihazinda erkek soket mevcuttur (Wikipedia 2021a).
Sekil 2.2.”de gosterilen OBD-II disi konektorii 16 adet pinden olusup, konektdriin yapist
Cizelge 2.1.’de gosterilmektedir.

Sekil 3.2. 16 pinli OBD-II konektdorii

Cizelge 3.1. Pin ¢ikis numaralari ve tanimlari

Tanimm Pin numarasi | Pin numarasi Tanimm
Uretici Taniml1 1 9 Uretici Taniml1
SAE J1850 BUS (+) 2 10 SAE J1850 BUS (-)
Uretici Taniml1 3 11 Uretici Taniml1
Toprak (Sase) 4 12 Uretici Tanimli
Toprak (Sinyal) 5 13 Uretici Tanimli
CAN (Yiiksek) 6 14 CAN (Diisiik)
ISO 9141-2 K-Hatt1 7 15 ISO 9141-2 L-Hatt1
Uretici Tanimli 8 16 +12 V (Batarya Giicii)

4 numarali ve 16 numarali pin cikiglar1 tiim araglarda ayni iken diger pin ¢ikislar
farklilik gosterebilir. SAE, iretici tanimli pinler ile iiretici firmanin (belirlenen

standartlar ¢ercevesinde) opsiyon kullanabilmesine olanak saglar.
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3.3. CAN-BUS Mesaj Yapisi

CAN veri yolu sisteminde mesajlarin iletilmesi, mesajlarin gergevelere boliinmesi ile
gerceklesir. CAN sistemlerinde, CAN 2.0A ve CAN 2.0B olmak iizere iKi gesit gerceve
standardi vardir. CAN 2.0A ve CAN 2.0B cercevelerinin farki, tanimlanan mesaj
sayisidir. CAN 2.0A’da 11 bit mesaj ID varken, CAN 2.0B’de 29 bit mesaj ID
bulunmaktadir. Istek ¢ercevesi (remote transmit request frame) ve veri cergevesi

(message frame) olmak tizere iki farkli mesaj tiirii vardir.
3.3.1. Temel cerceve yapisi

Temel gergeve (base frame) olarak adlandirilan CAN 2.0A standardinda, 11 bit mesaj
ID oldugu icin 21! = 2048 adet mesaj tanimlanmaktadir.

Kontrol =
. Vert Alam CRC Alans ACK EOF INT Ha

- S ald ria nahl

Denetim Alani, 12Bit

g B! ' 3
_I‘? 11 Bit Mesa) ID ; EI E, DLC 0-8 Bayt 16 Bit B-“ 7 Bit Bnﬂl
SOF: Cerceve Baslangica RTR : Uzak Iletim Istek IDE : Tamticr Uzant
DLC: Ven Uzunluk Kodu ACK: Almdi Bilgisi 10 : Aynlims bittir, kullantlmamaktadir
CRC: Cevnimh Fazlalik Smamas1  EOF : Cerceve Sonu INT : Cerceveler Arasi Bosluk

Sekil 3.3. CAN 2.0A temel ¢ergeve yapisi

Her ¢erceve SOF (Start of Frame) biti ile baglar. SOF bitinin degeri (dominant) 0’dur.
Devamindan 12 bitlik denetim alani gelir. Denetim alani igerisindeki ilk 11 bit mesaj
ID’dir. Denetim alanindaki son bit ise RTR (Remote Transmission Request) bitidir.
RTR bitinin degeri O ise ¢erceve bir veri c¢ercevesidir, veri alaninda veri mevcuttur.

RTR bitinin degeri 1 ise gerceve bir istek ¢ergevesidir, veri alan1 yoktur.

Denetim alanindan sonra kontrol alam1 gelmektedir. Kontrol alaninin ilk biti IDE
(Identifier Extension) bitidir. IDE bitinin degeri 0 ise ¢ergevenin 11 bit mesaj ID’si olan
CAN 2.0A oldugunu belirtir, IDE bitinin degeri 1 ise ¢er¢cevenin 29 bit mesaj ID’si olan
CAN 2.0B oldugunu belirtir.
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IDE bitinden sonra ro olarak adlandirilan rezerve bit gelmektedir. Daha sonra 4 bitlik
DLC (Data Length Code) alani gelir. DLC alan1 gonderilen verinin kag¢ byte oldugu

bilgisini verir.

Veri alan1 0 ile 8 byte arasinda olmak zorundadir. Veri alanindan sonra 16 bitlik CRC
(Cyclic Redundancy Check) alan1 gelmektedir. CRC alanimnin ilk 15 biti CRC bilgisini
verirken, son biti CRC Delimiter bitinden meydana gelmektedir. CRC alani, SOF
alanindan CRC alanina kadar olan verinin dogrulugunun kontrol edilmesinde rol oynar.
Veriyi gonderen kisim, gonderilecek verinin {izerinde birtakim hesaplamalar yaparak 15
bitlik CRC degerine yazar. Veriyi alan kisim, alinan verinin iizerinde ayni hesaplamalari
yaparak CRC degerini hesaplar. Veriyi alan kissm CRC degerlerini karsilastirir, eger
degerler birbiri ile uyarsa veri dogru goénderilmistir. CRC degerlerinde ufak bir
uyumsuzluk olmasi durumunda, veriyi yanlis aldigin1 kabul ederek, verinin tekrar

gonderilmesini ister.

ACK (Acknowledge) alani1 2 bittir. Gonderici tarafindan ilk biti 1 olarak génderilir.
Gonderilen mesaj, en az bir alic1 tarafindan dogru alinmig ise alici, bitin degerini 0
yaparak tekrar gonderir. Bu sayede gonderici, gonderdigi mesajin en az bir alici
tarafindan dogru sekilde alindigin1 anlar. Gonderici ilk biti 0 olarak okuyamazsa,
gonderilen mesajda ACK alanindan kaynakli bir hata oldugunu diisiinerek veriyi tekrar
yollar. ACK alaniin ikinci biti ise ACK Delimiter bitidir ve degeri 1’dir.

EOF (End of Frame) alan1 7 bitten olusur ve ¢ergevenin sonlandirildigini belirtir. Bu
alandaki bitlerin degeri 1°dir. Daha sonra g¢erceveler arasinda bosluk birakmak igin 3
bitlik INT alan1 gelmektedir. INT alanindaki bitlerin degeri 1’dir (Wikipedia 2021c).
3.3.2. Genisletilmis ¢cerceve yapisi

Genisletilmis gerceve (extended frame) olarak adlandirilan CAN 2.0B standardinda 29

bit mesaj ID oldugu igin 2%° = 536870912 adet mesaj tanimlanmaktadir. CAN 2.0B
gelistirilirken, uyumluluk agisindan CAN 2.0A g6z 6niine alinarak gelistirilmistir.
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Sekil 3.4. CAN 2.0B genisletilmis gerceve yapisi
Genigsletilmis ¢ergeve de SOF biti ile baglar. SOF bitinin degeri burada da 0’dir.

Denetim Alam 32 Bt
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11BitID A 7 Bit
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)
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Devaminda 32 bitlik denetim alani gelir. Denetim alani igerisindeki ilk 11 bit mesaj ID-
A kismidir. Daha sonra degeri 0 olan SRR biti gelir. SRR bitinden sonra IDE biti gelir.
Cergevenin genisletilmis bir ¢erceve oldugunu belirtmesi i¢in IDE bitinin degeri 1 olur.
Ardindan 18 bit mesaj ID-B kismi gelir. Denetim alanindaki son bit ise RTR bitidir.
RTR bitinin degeri 0 ise ¢erceve bir veri c¢ercevesidir, veri alaninda veri mevcuttur.

RTR bitinin degeri 1 ise gerceve bir istek ¢ergevesidir, veri alan1 yoktur.

Denetim alanindan sonra kontrol alani gelir. Kontrol alaninin ilk iki biti ro ve r
bitlerinden olusur, bu bitler rezervedir. Ardindan 4 bitlik DLC alami gelir. DLC alan1

gonderilen verinin kag byte oldugu bilgisini verir.

Kontrol alanindan sonra veri alani gelir. Veri alan1 0 ile 8 byte arasinda olmak

zorundadir.

Veri alanindan sonra 16 bitlik CRC alani gelmektedir. CRC alanmin ilk 15 biti CRC
bilgisini verirken, son biti CRC Delimiter bitinden meydana gelmektedir. CRC
Delimiter bitinin degeri 1’dir. CRC alani, SOF alanindan CRC alanina kadar olan
verinin dogrulugunun kontrol edilmesinde rol oynar. Veriyi gonderen kisim,
gonderilecek verinin {izerinde birtakim hesaplamalar yaparak 15 bitlik CRC degerine
yazar. Veriyi alan kisim, alinan verinin iizerinde aynm1 hesaplamalar1 yaparak CRC
degerini hesaplar. Veriyi alan kisim CRC degerlerini karsilastirir, eger degerler birbiri
ile uyarsa veri dogru gonderilmistir. CRC degerlerinde ufak bir uyumsuzluk olmasi

durumunda, veriyi yanls aldigini kabul ederek, verinin tekrar gonderilmesini ister.
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ACK alan1 2 bittir. Gonderici tarafindan ilk biti 1 olarak gonderilir. Gonderilen mesaj,
en az bir alic1 tarafindan dogru alinmis ise alici, bitin degerini 0 yaparak tekrar gonderir.
Bu sayede gonderici, gonderdigi mesajin en az bir alic1 tarafindan dogru sekilde
alindigin1 anlar. Gonderici ilk biti 0 olarak okuyamazsa, gonderilen mesajda ACK
alanindan kaynakli bir hata oldugunu disiinerek veriyi tekrar yollar. Gonderici
tarafindan hatta bir istek ¢ergevesi gonderilirse, alici hattin bos oldugu bir anda cevabini

yollar. ACK alanimnin ikinci biti ise ACK Delimiter bitidir ve degeri 1’dir.

EOF alan1 7 bitten olusur ve g¢ergevenin sonlandirildigini belirtir. Bu alandaki bitlerin
degeri 1°dir. Daha sonra ¢ergeveler arasinda bosluk birakmak icin 3 bitlik INT alani
gelmektedir. INT alanindaki bitlerin degeri 1°dir (Wikipedia 2021c).

3.4. CAN-BUS Bit Siiresi

Cogu seri protokollerin aksine CAN-BUS protokoliinde, bit hizi1 direk olarak
ayarlanamaz. CAN donaniminda bulunan baud rate 6n bélicisi, “kuanta” olarak
adlandirilan bir zaman diliminin {iretimini saglar. Bir bitin uzunlugu minimum 8 kuanta,
maksimum 25 kuanta olmak zorundadir. Bir bitlik siire, 3 farkli zamana boliinmiistiir.
[Ik boliimde senkronizasyon kismi vardir. Ardindan Tsegi Ve Teege boliimleri
gelmektedir. Senkronizasyon kisminin siiresi sabittir ve bir kuanta uzunlugundadir.
Gonderilen bir bitin alict tarafindan alindigi nokta “Ornekleme noktasi” olarak
adlandirtlir (Tseg1 sliresinin bittigi yer). Tsegr Ve Tseg2 boliimlerinin uzunluklari, kullanici
tarafindan kuanta cinsinden ayarlanabilmektedir. Boylece Tsegr Ve Tsegz oranlari

ayarlanarak, 6rnekleme noktasi ileri ya da geriye dogru kaydirilabilir.

} Bir bitlik siire ‘

onceki bit XSenk! Tseg1 Tseg2 Xsonraki bit

L‘_‘Jrnekleme noktas

Kuanta stresi

Sekil 3.5. CAN-BUS protokoliiniin bit siiresi
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CAN iletim hattinin uzunluguna gore aktarim hizlar1 degismektedir (40 metre = 1 Mbps,
1000metre= 40 Kbps). Iletim hattinin uzunlugu arttikca aktarim hizi diismektedir.
Aktarim hiz1 distiikce Ornekleme noktasi geriye dogru cekilmelidir. Kullanilan
osilatoriin hassasiyeti ve kesinligi yiiksek ise Ornekleme noktast geriye dogru

cekilmelidir. Ornekleme noktast oran1 = (1+Tseg1)/(1+Tsegi+Tseg2) formiiliiyle hesaplanir.

3.5. Cahsmada Kullanilan Aracin Ozellikleri

Bu ¢aligma, 2013 model MINI Cooper S marka arag iizerinden yapilmistir. Arag OBD-
IT standartlarina sahiptir. Aracta haberlesme protokolii olarak ISO 15765-4 CAN
protokolii kullanilmaktadir. Aracin CAN-BUS mesaj yapis1 ise 11 bit ID ve 500
Kbaud’dur. Aragtaki sistemlerin, kontrol initelerinin ve bunlarin baglanti yapilart

BOSCH ESI-TRONIC programindan elde edilmistir.

Sekil 3.6. Calismada kullanilan araca ait baglant1 yapilari
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3.6. OBD-II Teknik Gereksinimleri

Bu gereksinimler, teshis prosediirleri sirasinda hem harici test ekipmaninin hem de
aracin diizgiin ¢aligmasin1 saglamak icin gereklidir. Harici test ekipmani, belirtilen

mesajlart kullanirken, emisyon kontrol sisteminin ¢aligmasini etkilemeyecektir.

Talep mesajlar1 fonksiyonel mesajlardir; tek bir veri istegi ile c¢oklu yanitlar
alabilmektedir. Bu, harici test ekipmaninin aragtaki hangi ECU ya da ECU'larin yanit
verecegi bilgisi olmadan veri talep edecegi anlamina gelir. Baz1 araglarda birden fazla
ECU, istenen bilgilerle yanit verebilir. Bu nedenle, bilgi talep eden herhangi bir harici
test ekipmani, birden fazla yanit alabilecektir. 1ISO 15765-4 i¢in talep mesajlari: mesaj

uzunlugu maksimum yedi (7) veri bayti ile sinirlidir (SAE International J1979 2014).

Cizelge 3.2. 1ISO 15765-4 protokolii igin negatif yanit mesaji tanimlari

Veri bayti Parametre adi Bayt degeri (onaltilik)
1 Negatif yanit Servis ID TF
2 Talep edilen SID XX
3 Yanit kodu (Cizelge 3.3.) XX

Cizelge 3.3. 1SO 15765-4 protokolii i¢in negatif yanit kodu tanimlari

Yamit kodu bayt degeri (onaltihk) Yanmt kodunun tanmim
Talep tekrari-mesgul
21 Talep edilen islemi gergeklestirmek i¢in

ECU’nun mesgul oldugunu gosterir.

Sartlar uygun degil veya istek sirasi hatasi

22 Kosullarm karsilanmadigi i¢gin ECU’nun istenen
eylemi yapamayacagini belirtir.

Talep dogru sekilde alindi—yanit bekleniyor
78 ECU talep mesajmi aliyor fakat mesgul oldugu
igin cevap yollayamiyor.

3.7. OBD-II Servislerinde Kullanilan Tamimlayicilar

OBD-II servislerinde; parametre tanimlayicisi, yerlesik teshis izleme tanimlayicisi, test

tanimlayicisi, bilgilendirme tiirii gibi farkli tanimlayicilar bulunmaktadir.
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3.7.1. Desteklenen ve desteklenmeyen PID/OBDMID/TID/INFOTYPE tanmim

Harici test ekipmani ile ECU’dan talep edilen bilgiler sonucunda gelen cevap mesajinda
onaltilik tabanli sayilar bulunmaktadir. Gelen cevap mesajindaki bu onaltilik tabanli
sayilar, ikilik tabanli say1 sistemine doniistiiriiliir, bu doniisiim sonucu ortaya ¢ikan
bitlerin degerinin 0 ya da 1 olmasi1 durumuna bakilarak, desteklenen ve desteklenmeyen
tamimlayicilar belirlenir (SAE International J1979-DA 2014 — APPENDIX A).

Cizelge 3.4. Desteklenen ve desteklenmeyen PID/OBDMID/TID/INFOTYPE tanimlari

Desteklenen
Data bayt sayis1 = 4
PID/OBDMID/
Data A, Data B, Data C, Data D
TID/INFOTYPE ' ' )

Data A, bit 7 01

00 .E.)?ta A DIte 02 0 = Desteklenmiyor.
Data D, bit 1 1F 1 = Destekleniyor.
Data D, bit 0 20
Data A, bit 7 21

20 I.D.?ta A bite 22 0 = Desteklenmiyor.
Data D, bit 1 3F 1 = Destekleniyor.
Data D, bit 0 40
Data A, bit 7 41

40 .E.)?ta A DIte 42 0 = Desteklenmiyor.
Data D, bit 1 5F 1 = Destekleniyor.
Data D, bit 0 60
Data A, bit 7 61

60 I.D.?ta A, bite 62 0 = Desteklenmiyor.
Data D, bit 1 7E 1 = Destekleniyor.
Data D, bit 0 80
Data A, b!t 7 81

80 .[.)?ta A DIte 82 0 = Desteklenmiyor.
Data D, bit 1 9F 1 = Destekleniyor.
Data D, bit 0 A0
Data A, bit 7 Al

A0 I.D.?ta A, bits AZ 0 = Desteklenmiyor.
Data D, bit 1 BE 1 = Destekleniyor.
Data D, bit 0 Cco
Data A, bit 7 C1

co I.?.ata A, bite C2 0 = Desteklenmiyor.
Data D, bit 1 DF 1 = Destekleniyor.
Data D, bit 0 EO
Data A, bit 7 E1l

EO I?Tata A DIte E2 0 = Desteklenmiyor.
Data D, bit 1 FF 1 = Destekleniyor.
Data D, bit 0 REZERVE
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3.7.2. PID tanim

Parametre kimligi (Parameter ID) anlamina gelen PID’ler onaltilik sayi tabanindan
meydana gelmektedir. PID’lerle desteklenen PID’ler birbirlerinden farklidir. Cizelge
3.4.°deki  PID’ler ile PID’lerin
(desteklenen)PID’ler Cizelge 3.5.’deki PID’lerdir (SAE International J1979-DA 2014 —

desteklenen tespitinin  yapilir, elde edilen

APPENDIX B).

Cizelge 3.5. PID tanimlar1

PID Tanimlama Data Bayt Olcekleme Biti
01 DTC’ler silindikten sonraki durum izlemesi %ztti 'é’, thtz |[3)’ Kodlanmus bit
02 Freeze frame’e neden olan DTC’ler Data A, Data B -

03 Yakit sistemi durum izlemesi Data A -

04 Hesaplanan motor yiikiiniin izlemesi Data A 100/255

05 Motor sogutma sivisi sicaklig1 izlemesi Data A -40

06 Kisa siireli yakit ayarlama izlemesi Data A, DataB | *(100/128)-100
07 Uzun siireli yakit ayarlama izlemesi Data A, DataB | *(100/128)-100
08 Kisa siireli yakit ayarlama izlemesi Data A, DataB | *(100/128)-100
09 Uzun siireli yakit ayarlama izlemesi Data A, DataB | *(100/128)-100

0A | Yakit gosterge basinci izlemesi Data A 3
0B Emme manifoldu mutlak basincinin izlemesi Data A 1
0C Motor devri bilgisinin izlemesi Data A, Data B 1/4
oD Arag hiz1 bilgisinin izlemesi Data A 1
OE Atesleme avansi durumunun izlemesi Data A *(1/2)-64
OF Emme hava sicakligi durumunun izlemesi Data A -40
10 Hava akig hizinin durum izlemesi Data A, Data B (2/100)

11 Mutlak gaz kelebegi konumu izlemesi Data A 100/255

Al NOX sensoriiniin diizeltme izlemesi Data A Kodlanmis bit
A2 Silindir yakit orani izlemesi Data A, Data B (0,03125)
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3.7.3. OBDMID tanimi

Yerlesik teshis izleme kimligi (OnBoard Diagnostic Monitor ID) anlamina gelen
OBDMID’ler onaltilik sayr tabanindan meydana gelmektedir. OBDMID’ler ile
desteklenen OBDMID’ler birbirlerinden farklidir. Cizelge 3.4.’deki OBDMID’ler ile
desteklenen OBDMID’lerin tespitinin yapilir, elde edilen (desteklenen)OBDMID’ler
Cizelge 3.6’daki OBDMID’lerdir (SAE International J1979-DA 2014 — APPENDIX D).

Cizelge 3.6. OBDMID tanimlari

OBDMID Tammlama
01 Bank 1 — Sensor 1°deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
02 Bank 1 — Sensor 2°deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
03 Bank 1 — Sensor 3’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
04 Bank 1 — Sensor 4’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
05 Bank 2 — Sensor 1°deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
06 Bank 2 — Sensor 2°deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
07 Bank 2 — Sensor 3’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
08 Bank 2 — Sensor 4’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
09 Bank 3 — Sensor 1’deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
0A Bank 3 — Sensor 2°deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
0B Bank 3 — Sensor 3’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
0C Bank 3 — Sensor 4’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
oD Bank 4 — Sensor 1°deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
OE Bank 4 — Sensor 2’deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
OF Bank 4 — Sensor 3’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
10 Bank 4 — Sensor 4’teki e9z0z gaz sensoriiniin izlemesi
11 Bank 1 — Sensor5’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
12 Bank 2 — Sensorb’teki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
13-1F ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
21 Bank 1’deki katalizor izlemesi
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Cizelge 3.6. OBDMID tanimlari (devam)

OBDMID Tanimlama

22 Bank 2°deki katalizor izlemesi
23 Bank 3’teki katalizor izlemesi
24 Bank 4’teki katalizor izlemesi

25-30 ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
31 Bank 1’deki EGR izlemesi
32 Bank 2°deki EGR izlemesi
33 Bank 3’teki EGR izlemesi
34 Bank 4’teki EGR izlemesi
35 Bank 1°deki VVT izlemesi
36 Bank 2°deki VVT izlemesi
37 Bank 3’teki VVT izlemesi
38 Bank 4’teki VVT izlemesi
39 Evaporatif sizint1 izlemesi (Kapak kapali / 0,150°”)
3A Evaporatif sizint1 izlemesi (0,090°”)
3B Evaporatif sizint1 izlemesi (0,040°”)
3C Evaporatif sizint1 izlemesi (0,020°”)
3D Temizleme akis izleme

3E-3F ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
41 Bank 1 — Sensor 1’°deki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
42 Bank 1 — Sensor 2°deki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
43 Bank 1 — Sensor 3’teki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
44 Bank 1 — Sensor 4’teki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
45 Bank 2 — Sensor 1°deki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
46 Bank 2 — Sensor 2°deki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
47 Bank 2 — Sensor 3’teki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
48 Bank 2 — Sensor 4’teki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
49 Bank 3 — Sensor 1°deki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
4A Bank 3 — Sensor 2°deki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
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Cizelge 3.6. OBDMID tanimlari (devam)

OBDMID Tanimlama
4B Bank 3 — Sensor 3’teki egzoz gaz sensdrii 1siticisinin izlemesi
4C Bank 3 — Sensor 4’teki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
4D Bank 4 — Sensor 1°deki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
4E Bank 4 — Sensor 2°deki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
4F Bank 4 — Sensor 3’teki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
50 Bank 4 — Sensor 4’teki egzoz gaz sensoril 1siticisinin izlemesi
51 Bank 1 — Sensor 5’teki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
52 Bank 2 — Sensor 5’teki egzoz gaz sensorii 1siticisinin izlemesi
53-5F ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
61 Bank 1°deki 1sitmal1 katalizor izlemesi
62 Bank 2’°deki 1sitmal1 katalizor izlemesi
63 Bank 3’teki 1sitmali katalizor izlemesi
64 Bank 4°teki 1sitmal1 katalizor izlemesi
65-70 ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
71 Ikincil hava sistemi izlemesi 1
72 Ikincil hava sistemi izlemesi 2
73 Ikincil hava sistemi izlemesi 3
74 Ikincil hava sistemi izlemesi 4
75-7TF ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
81 Bank 1°deki yakit sistemi izlemesi
82 Bank 2’deki yakit sistemi izlemesi
83 Bank 3’teki yakat sistemi izlemesi
84 Bank 4’teki yakat sistemi izlemesi
85 Bank 1°deki basing yiikseltici sistem izlemesi
86 Bank 2’deki basing yiikseltici sistem izlemesi
87-8F ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
90 Bank 1°deki NOx gaz1 sogurucu izleme
91 Bank 2’deki NOx gazi sogurucu izleme
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Cizelge 3.6. OBDMID tanimlar1 (devam)

OBDMID Tamimlama

92-97 ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.

98 Bank 1°deki secici katalitik indirgeyici izleme

99 Bank 2°deki secici katalitik indirgeyici izleme
9A-9F | ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.

Al Misfire izlemesi (Genel veriler)

A2 Silindir 1 i¢in misfire verileri

A3 Silindir 2 i¢in misfire verileri

Ad Silindir 3 i¢in misfire verileri

A5 Silindir 4 i¢in misfire verileri

A6 Silindir 5 i¢in misfire verileri

A7 Silindir 6 i¢in misfire verileri

A8 Silindir 7 i¢in misfire verileri

A9 Silindir 8 i¢in misfire verileri

AA Silindir 9 i¢in misfire verileri

AB Silindir 10 i¢in misfire verileri

AC Silindir 11 i¢in misfire verileri

AD Silindir 12 i¢in misfire verileri

AE Silindir 13 i¢in misfire verileri

AF Silindir 14 i¢in misfire verileri

BO Silindir 15 i¢in misfire verileri

Bl Silindir 16 i¢in misfire verileri

B2 Bank 1°deki partikiil madde filtre izlemesi

B3 Bank 2’deki partikiil madde filtre izlemesi
B4-BF | ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
C1-DF ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
E1-FF Arag Treticisi tarafindan tanimlanan OBDMID’ler
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3.7.4. Unit and Scaling ID tanim

Birim ve oOl¢ekleme kimligi anlamimna gelen Unit and Scaling ID’ler onaltilik say1
tabanindan meydana gelmekte ve 1 bayttan olusmaktadir. Unit and Scaling ID’ler
sadece ISO 15765-4 CAN haberlesme protokolii kullanan araglarda kullanilmaktadir
(SAE International J1979-DA 2014 — APPENDIX E).

Cizelge 3.7. Unit and Scaling ID tanimlar1

Unit and ) Min. Maks.

Scaling Tamimlama Olgekleme biti deger deger
ID (hex) (hex)
00 ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
01 Deger 1 0000 FFFF
02 Deger 0,1 0000 FFFF
03 Deger 0,01 0000 FFFF
04 Deger 0,001 0000 FFFF
05 Deger 0,0000305 0000 FFFF
06 Deger 0,000305 0000 FFFF
07 Donme frekansi (rpm) 0,25 0000 FFFF
08 Hiz (km/h) 0,01 0000 FFFF
09 Hiz (km/h) 1 0000 FFFF
0A Voltaj (mV) 0,122 0000 FFFF
0B Voltaj (V) 0,001 0000 FFFF
0C Voltaj (V) 0,01 0000 FFFF
0D Akim (mA) 0,00390625 0000 FFFF
OE Akim (A) 0,001 0000 FFFF
OF Akim (A) 0,01 0000 FFFF
10 Zaman (ms) 1 0000 FFFF
FD Basing (kPa) 0,001 8000 TFFF
FE Basing (Pa) 0,25 8000 TFFF
FF ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.
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3.7.5. Standartlagtirllms iiretici tanimh TID tanim

Standartlastirilmis tiretici tanimli test kimligi (Test ID) anlamina gelen TID’ler onaltilik

say1 tabanindan meydana gelmekte ve 1 bayttan olusmaktadir. Standartlastirilmis test

kimliklerinde minimum test degeri ve maksimum test degeri mevcuttur, bunlar sabit

degerlerdir. Standartlastirilmus tiretici tanimli TID’ler ile TID’ler birbirinden farklidir.

Standartlastirilmis tretici tanimli TID’ler Servis $06’da kullanilirken, TID’ler Servis

$08’de kullanilmaktadir. Servis $06’da desteklenen ve desteklenmeyen TID’ler

sorgulanamaz. Istegi yapilan OBDMID numarasindaki desteklenen TID’ler, ECU’dan
gelen yanit mesaji igerisinde mevcuttur (SAE Int. J1979-DA 2014 — APPENDIX C).

Cizelge 3.8. Standartlastirilmis tiretici tanimli TID tanimlari

lejnl:i::lclll Tanmlama Min. Maks. | Ol¢ekleme
($0000) | ($FFFF] biti
TID
00 ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir. ov 7,999V 0,122 mV
01 Zengin karlslr?q?n fa}<1r ka‘r1‘$1r.na gecis oV 7,099V 0,122 mV
sirasinda sensdriin esik gerilimi
02 Fakir karlslmq.a? zengin ka'rl'slr'na gecis oV 7,099V 0,122 mV
sirasinda sensdriin esik gerilimi
03 | Anahtarlama zaman hesaplamasinda Y 7999V | 0122mV
sensoriin diigiik gerilim degeri
04 Anaytzirlar?a zamant I_lesaplflm'asmda oV 7,099V 0,122 mV
sensoriin yiiksek gerilim degeri
05 Anghtarlama esna.smda zengin karigimdan 0s 65535 s 1ms
fakir karisima gegig zamani
06 Anahtarlama esnasmda fakir karigimdan 0s 65535 s 1ms
zengin karigima gecis zamani
07 Test"dongl.ls.unde ?es.aplanan minimum oV 7,999 V 0,122 mV
sensor gerilim degeri
08 Test"dongl.ls.unde ?es.aplanan maksimum oV 7,999 V 0,122 mV
sensor gerilim degeri
09 Seqsorun (.faklr.den zengln.e/%englnden 0s 65535 s 1ms
fakire) gecisleri arasindaki siire
0A Sensor periyodu (T=1/f) 0s 65535 s 1ms
0B Opcekl siiriis cevrimlerinde gerceklesen 0 65535 1
misfire sayisi
0C Mevcut ya da son siirii ¢evriminde 0 65535 1
gerceklesen misfire sayisi
Gelecekte belirlenecek standartlar i¢in
0D-7F O - - -
rezerve edilmistir.
Ureticiler tarafindan tanimlanacak olan
80-FE o - X X X
TID’lerin aralig1
FF ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir. - - -
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3.7.6. InfoType tamim

Bilgi tiiri anlamina gelen InfoType’lar onaltilik say1 tabanindan meydana gelmekte ve 1
bayttan olusmaktadir. InfoType’lar ile desteklenen InfoType’lar birbirlerinden farklidir.
Cizelge 3.4.’deki InfoType’lar ile desteklenen InfoType’larin tespiti yapilir, elde edilen
(desteklenen) InfoType’lar Cizelge 3.9°daki InfoType’lardir (SAE International J1979-
DA 2014 — APPENDIX G).

Cizelge 3.9. InfoType tanimlari

InfoType Tammlama Olcekleme

01 Arag tanimlama numarasi rapor edecek mesaj sayisi 1 bayt

02 Arag tanimlama numarasi (VIN) ASCII karakter
03 Kalibrasyon tanimlamalarini rapor edecek mesaj sayisi 1 bayt

04 Kalibrasyon tanimlamalar1 (CAL ID) ASCII karakter
05 Kalibrasyon Dogrulama Numaralarini rapor edecek 1 bayt

mesaj sayisi

06 Kalibrasyon Dogrulama Numaralari (CVN) 4 bayt

07 Anlik performans takibini rapor edecek mesaj sayisi 1 bayt

08 Anlik performans takibi (16-20 sayac) 32 ya da 40 bayt
09 ECU’larin isimlerini rapor edecek mesaj sayisi 1 bayt

0A ECU’larin isimleri ASCII karakter
0B Anlik performans takibi (16-18 sayag) (Dizel araglar) 32 ya da 36 bayt
0C Motor seri numarasini rapor edecek mesaj sayist 1 bayt

0D Motor seri numarasi (ESN) ASCII karakter
0E Edgez;)ezkyr?]rel:;}n:;;%is 1Veya tip onay numarasini rapor 1 bayt

OF Egzoz yonetmeligi veya tip onay numarast ASCII karakter
10 Protokol tanimlama 1 bayt

11 OBD Global Teknik Yonetmelik numarasi ASCII karakter
12 Icten yanmal1 motorda atesleme cevrimi sayaci 2 bayt

13 ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir. -

14 EV_aporatif s1zint1 izlemesi kararindan itibaren kat 2 bayt

edilen mesafe (0-65535 km)
15-FF ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir. -
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3.7.7.

TID tanimi

Test kimligi (Test ID) anlamima gelen TID’ler onaltilik say1 tabanindan meydana

gelmektedir. TID’ler ile desteklenen TID’ler birbirlerinden farklidir. Cizelge 3.4.’deki

TID’ler ile desteklenen TID’lerin tespiti yapilir, elde edilen (desteklenen) TID’ler
Cizelge 3.10°daki TID’lerdir (SAE International J1979-DA 2014 — APPENDIX F).

Cizelge 3.10. TID tanimlar1

TID Tammlama
01 Evaporatif sistem sizint1 testi
02 Dizel Partikiil Filtresi Rejenerasyonu

03-FF ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.

3.8. Diyagnostik Servislerin Tanim

OBD-II standardinda 10 adet diyagnostik servisi vardir (SAE International J1979 2014).

Servis $01 ile sensor ve eyleyicilere ait anlik veriler gosterilir.

Servis $02 ile dondurulmus veri gergeveleri gosterilir.

Servis $03 ile kayit altina alinmis diyagnostik ariza kodlar1 gosterilir.

Servis $04 ile diyagnostik ariza kodlar1 ve kayit altina alinmig veriler temizlenir.
Servis $05 ile oksijen sensorii izlenerek test sonuglart gozlemlenir (CAN
haberlesmesini kullanmayanlar i¢in).

Servis $06 ile sistem ve bilesenler izlenerek test sonuglar1 gézlemlenir (CAN
haberlesmesini kullananlar igin).

Servis $07 ile bekletilen (yeni olusan veya tekrar etmeyen) ariza kodlar
gosterilir.

Servis $08 ile OBD sistemi ve bilesenlerinin kontrol iglemi gézlemlenir.

Servis $09 ile araca ait bilgiler (ara¢ kimlik numarasi vb.) gosterilir.

Servis $0A ile kalici (silinemeyen ve silinmis) diyagnostik ariza kodlar

gosterilir.
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3.8.1. ISO 15765-4 protokolii icin Servis $01

Bu servisin amaci; sensor ve eyleyicilerin analog giris, analog ¢ikis, dijital giris, dijital
cikis ve sistem durum bilgileri dahil olmak {izere, ara¢ ile ilgili mevcut verilerin

degerlerine anlik olarak erisim saglayip sistem hakkinda bilgi vermektir.

Bilgi talebi, PID (Parameter ID) degerlerinin OBD sisteminden talep edilmesi ile
gerceklesir. ECU ya da ECU’lar en son talep edilen verilerin anlik degerlerini ileterek
cevap mesaji verecektir (SAE International J1979 2014).

Servislerden en az birini destekleyen ECU varsa, Servis $01’in $00 numarali PID’sine
cevap verecektir. Servis $01’in $00 numarali PID’si ECU’lar i¢in "baslatma/canli tutma

/ping" mesaj1 olarak tanimlanir (SAE International J1979 2014).

Diyagnostik cihazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak
verdikleri cevap mesajlar1 format1 asagidaki gibidir; (SAE International J1979 2014).
e Servis $01 desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaji yollamazlar.
e Servis $01 destekleniyor fakat desteklenmeyen bir PID talep edilirse; ECU’lar
herhangi bir cevap mesaj1 yollamazlar “NO DATA” mesaj1 gortliir.
e Servis $01 destekleniyor ve desteklenen bir PID talep edilirse; ECU’lar pozitif
yanit mesaj1 yollar.
e lletisimin ilk kuruldugu esnada desteklenen bir PID talep edilirse; ECU’lar en
fazla 5 kez olmak tizere $21 kodlu negatif yanit mesaji yollar ya da pozitif yanit

mesaj1 yollar.

Cizelge 3.11. Servis $01 talep mesaji formati (desteklenen PID’lerin okunmast)

Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 - ECU

Mesaj Tiirii: Talep mesajt

Data Bayt Aciklama Bay(th]e);)geri
1 SID: Anlik teshis verileri istegi 01
2 PID: Desteklenen ve desteklenmeyen PID’ler (Cizelge 3.4.) XX
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Cizelge 3.12. Servis $01 yanit mesaj1 formati (desteklenen PID’lerin raporlanmasi)

Mesaj Hedefi: ECU->Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 Talep edilen SID numarasina verilen yanit 41
2 Talebi yapilan PID numarasi (Cizelge 3.4.) XX
3 DATA A bayt1 (kodlanmis bit) XX
4 DATA B bayt1 (kodlanmus bit) XX
5 DATA C bayt1 (kodlanmus bit) XX
6 DATA D bayt1 (kodlanmis bit) XX
Cizelge 3.13. Servis $01 talep mesaji formati (PID talebi)
Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 - ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: Anlik teshis verileri istegi 01
2 PID: Talep edilen PID numarasi (Cizelge 3.5.) XX

Cizelge 3.14. Servis $01 yanit mesaji1 format1 (talep edilen PID’nin raporlanmasi)

Mesaj Hedefi: ECU - Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesaji
Bayt Degeri

Data Bayt Aciklama y(hex)g

1 Talep edilen SID numarasina verilen yanit 41

2 Talebi yapilan PID numarasi (Cizelge 3.5.) XX

3 DATA A bayt1 XX

4 DATA B bayt1 (mevcut ise) XX

5 DATA C bayt1 (mevcut ise) XX

6 DATA D bayt1 (mevcut ise) XX

3.8.2. ISO 15765-4 protokolii icin Servis $02

Bu servisin amaci; Servis $01°de oldugu gibi sensér, eyleyici ve sistem durum
bilgilerine ait verilere eriserek sistem hakkinda bilgi vermektir. Servis $01’°de anlik

verilere erisim saglanirken, Servis $02’de arizanin olustugu andaki kayit altina alinmis

sensOr ve eyleyici bilgilerine erisim saglanmaktadir.
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Aragta ariza olustugu andaki sensor ve eyleyici verileri kayit altina alinir, kayit altina
alinan bu veriler Freeze Frame’e (dondurulmus ¢erceveye) kaydedilir. Freeze frame’ler
kendine 6zgii bir numaraya sahiptir. ECU hafizasinda kayit altina alinmis arizanin
olustugu andaki sensoér ve eyleyici verilerine, freeze frame numaras: tiizerinden
erigilebilmektedir. Servis $02’de kullanilan PID numaralari, Servis $01°de kullanilan

PID numaralari ile ayn1 yorumlanmaktadir (SAE International J1979 2014).

Servis $02 destekleniyorsa, $02 numarali PID’yi desteklemek zorundadir. Servis $02°de
$02 numarali PID; freeze frame’deki verilerin saklanmasina neden olan arizay1 gosterir.
Freeze frame’de saklanan herhangi bir veri olmamasi (herhangi bir ariza olusmamis)
durumunda; Servis $02°de $02 numarali PID istenirse, ECU $0000 cevabin1 yollayarak
arizanin olmadigimi bildirecektir (SAE International J1979 2014).

Diyagnostik cihazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak
verdikleri cevap mesajlar1 formati1 asagidaki gibidir; (SAE International J1979 2014).

Servis $02 desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaji yollamazlar.

Servis $02 destekleniyor ve hafizada herhangi bir freeze frame yok iken

desteklenen bir PID talep edilirse;

1. $00 numarali PID talep edildiginde, desteklenen PID’lerle yanit
verecektir.

2. $02 numarali PID’nin xx numarali bir frame’i talep edildiginde, $02
numarali PID’nin xx numarali frame’ini $0000 olarak gdsterecektir.

3. $00 veya $02 numarali PID’ler disinda desteklenen bir PID talep
edildiginde ECU yanit mesaj1 yollamaz.

e Servis $02 destekleniyor ve hafizada herhangi bir freeze frame yok iken
desteklenmeyen bir PID talep edilirse; ECU yanit mesaj1 yollamaz.

e Servis $02 destekleniyor ve hafizada freeze frame var iken herhangi bir frame
numarasina ait desteklenen bir PID talep edilirse; ECU pozitif yanit mesajt
yollar.

e Servis $02 destekleniyor ve hafizada freeze frame var iken herhangi bir frame

numarasina ait desteklenmeyen bir PID talep edilirse; ECU yanit mesaj

yollamaz.
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Cizelge 3.15. Servis $02 talep mesaji1 formati (desteklenen PID’lerin okunmast)

Mesaj Hedefi:

Harici test ekipman1 - ECU

Mesaj Tiirii: Talep mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: Freeze frame verileri istegi 02
2 PID: Desteklenen ve desteklenmeyen PID’ler (Cizelge 3.4.) XX
3 Frame numarasi XX

Cizelge 3.16. Servis $02 yanit mesaj1 formati (desteklenen PID’lerin raporlanmasi)

Mesaj Hedefi: ECU-> Harici test ekipmant
Mesaj Tiirii: Yanit mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 Talep edilen SID numarasina verilen yanit 42
2 Talebi yapilan PID numarasi (Cizelge 3.4.) XX
3 Frame numarasi XX
4 DATA A-P ABCD arizasina ait DTC High Bayti AB
5 DATA B- P ABCD arizasina ait DTC Low Bayti CD
Cizelge 3.17. Servis $02 talep mesaji formati (freeze frame PID talebi)
Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 > ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: Freeze frame verileri istegi 02
2 PID: Freeze frame’e neden olan ariza istegi (Cizelge 3.5.) XX
3 Frame numarasi XX
Cizelge 3.18. Servis $02 yanit mesaji formati (freeze frame PID yaniti)
Mesaj Hedefi: ECU-> Harici test ekipmant
Mesaj Tiirii: Yanit mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 Talep edilen SID numarasina verilen yanit 42
2 PID: Freeze frame’e neden olan ariza istegi (Cizelge 3.5.) XX
3 Frame numarasi XX
4 DATA A bayti XX
5 DATA B bayti (mevcut ise) XX
6 DATA C bayt1 (mevcut ise) XX
7 DATA D bayti (mevcut ise) XX
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3.8.3. ISO 15765-4 protokolii icin Servis $03

Bu servisin amaci; diyagnostik cihazi ile emisyonla ilgili kayit altina alinmis ve

onaylanmis ariza kodlarina eriserek sistem hakkinda bilgi edinmektir.

Servis $03 calistirildiktan sonra tiim ECU’lar yanit mesaji verecektir. Hafizasinda ariza
kodu olan ECU’lar pozitif yanit mesaji verirken, hafizasinda ariza kodu olmayan

ECU’lar ise yanit mesaj1 olarak $00 seklinde cevap verecektir (SAE International J1979

2014).

Ariza kodlar iki bayttan olusurlar. Ilk (en degerli) baytin ilk (en degerli) biti, arizann;
glic aktarma organi, sasi, govde ya da iletisim ag1 arizasi olup olmadigi hakkinda bilgi

vermektedir. Ik baytin ikinci biti ile ikinci baytin iki biti ise; arizanin kodu hakkinda

bilgi vermektedir (SAE International J1979 2014).

Cizelge 3.19. Ariza teshis kodlariin tanimlari

flk bit Ariza tiirii Ariza tammm
0 PO Gii¢ aktarma organlari ile ilgili ariza kodu (SAE tanimli)
1 P1 Gii¢ aktarma organlari ile ilgili ariza kodu (iiretici tanimli)
2 P2 Gii¢ aktarma organlari ile ilgili ariza kodu (SAE tanimli)
3 P3 Gii¢ aktarma organlari ile ilgili ariza kodu (ortak tanimli)
4 Co Sasi ile ilgili ariza kodu (SAE taniml1)
5 C1 Sasi ile ilgili ariza kodu (iiretici tanimli)
6 C2 Sasi ile ilgili ariza kodu (iiretici tanimli)
7 C3 Sasi ile ilgili ariza kodu (rezerve edilmis)
8 BO Govde ile ilgili ariza kodu (SAE tanimli)
9 Bl Govde ile ilgili ariza kodu (iiretici tanimli)
A B2 Govde ile ilgili ariza kodu (iiretici tanimli)
B B3 Govde ile ilgili ar1za kodu (rezerve edilmis)
C uo fletisim ag1 ile ilgili ariza kodu (SAE taniml1)
D Ul Tletisim ag1 ile ilgili ariza kodu (iiretici tanimlr)
E U2 Tletisim ag1 ile ilgili ariza kodu (iiretici tanimlr)
F U3 Tletisim ag1 ile ilgili ariza kodu (rezerve edilmis)
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Diyagnostik cihazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak
verdikleri cevap mesajlar1 formati asagidaki gibidir; (SAE International J1979 2014).

e Servis $03 desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaj1 yollamazlar.

e Servis $03 destekleniyor fakat hafizada kayit altina alinmig herhangi bir ariza
yok ise; ECU’lar herhangi bir ariza olmadigina dair pozitif yanit mesaji
gonderir.

e Servis $03 destekleniyor ve hafizada kayit altina alinmis ariza var ise; ECU’lar
hafizadaki kayit altina alinmis ariza kodlarin1 gosteren pozitif yanit mesajini

gonderir.

Cizelge 3.20. Servis $03 talep mesaji formati

Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 - ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesaji
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: emisyonla ilgili ariza kodlarinin istegi 03
Cizelge 3.21. Servis $03 yanit mesaj1 formati
Mesaj Hedefi: ECU-> Harici test ekipmant
Mesaj Tiirii: Yanit mesaji
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 Talep edilen SID numarasina verilen yanit 43
ECU hafizasindaki emisyonla ilgili ariza kodlarinin sayisi:
2 Ariza teshis kodu yok ise 00
Ariza teshis kodu var ise (ariza teshis kodu sayisi) 01-FF
3 High Byte: DTC 1 XX
4 Low Byte: DTC 1 XX
n-1 High Byte: DTC m XX
n Low Byte: DTC m XX
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3.8.4. 1SO 15765-4 protokolii icin Servis $04

Bu servisin amaci; diyagnostik cihazi ile emisyonla ilgili, ECU ya da ECU’larda kayit

altina alinmis ve onaylanmis ariza kodlarini temizlemektir.

Servis $04 ile yapilacak olan islemler icin belirtilen maddelerdeki servislerin ve PID

numaralarinin desteklenmesi gerekmektedir. Servis $04’de talep mesajina yanit olarak

ireticiye 0zgli bazi temizleme/sifirlama eylemleri de gergeklesebilir. Aracta bulunan

tim ECU’larin talep mesajina cevap verebilmesi icin motorun kapali, kontak

anahtarinin agik olmasi gerekmektedir. Motor ¢alisirken ya da diger kosullardan dolayi

temizleme/sifirlama islemini gerceklestiremeyen ECU’lar $22 yanit koduyla “kosullar

dogru degil” mesaj1 génderecektir (SAE International J1979 2014).

Servis $04 asagidaki islemleri igerir; (SAE International J1979 2014).

Servis $01°de $01 numarali PID ile erisilen DATA A baytinin 7. bitinin degerini
sifir yaparak, ariza lambasini (MIL) kapali konuma getirmektedir.

Servis $01°de $01 numarali PID ile erisilen bakim/kontrol bitlerini sifirlamaktir.
Servis $03 ile erisilen onaylanmis ariza teshis kodlarini silmektedir.

Servis $07 ile erisilen bekletilen ariza teshis kodlarini silmektedir.

Servis $02’de $02 numarali PID ile erisilen freeze frame’lere ait ariza teshis
kodlarini silmektedir.

Servis $02 ile erisilen freeze frame datalarini silmektedir.

Servis $01°de $41 numarali PID ile erisilen sistem durumunun izlenme testi
sonuclarini silmektedir.

Servis $06 ile erisilen yerlesik izleme test sonuglarini silmektedir.

Servis $01°de $21 numarali PID ile erisilen ariza lambasi yandiktan sonra ne
aracin ne kadar mesafe kat ettigi bilgisi silinmektedir.

Servis $01’de $30 numarali PID ile erisilen ariza teshis kodlar silindikten sonra
aracin kayit altina alinan motor 1sinma ¢evrimi sayisi silinmektedir.

Servis $01°de $31 numarali PID ile erisilen hafizada kayit altina alinmis ariza
teshis kodlarinin silinmesinden sonra aracin ne kadar mesafe kat ettigi bilgisi

silinmektedir.
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e Servis $01’de $4D numarali PID ile erisilen ariza lambasi yandiktan sonra
aracin motorunun c¢aligsma siiresi bilgisi silinmektedir.

e Servis $01°de $4E numarali PID ile erisilen hafizada kayit altina alinmis ariza
teshis kodlarinin silinmesinden sonra aracin motorunun calisma siiresi bilgisi
silinmektedir.

e Servis $06 ile erigilen misfire (ateslememe) durumunun kayit altina alinan

sayilari silinmektedir.

Diyagnostik cihazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak
verdikleri cevap mesajlar1 format1 asagidaki gibidir; (SAE International J1979 2014).
e Servis $04 desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaji yollamazlar.
e Servis $04 destekleniyor fakat sartlar uygun degil (motor galisiyor vb.) ise;
ECU’lar $22 kodlu negatif yanit mesaji génderir.
e Servis $04 destekleniyor ve sartlar uygun ise; ECU’lar pozitif yanit mesajt
yollamak zorundadirlar. ECU’lar (islem yogunlugundan dolay1r vb.) ariza
hafizasini silemediyse; istekten sonra maksimum 5 saniye boyunca birden fazla

negatif yanit mesaj1 gondermesine izin verilir.

Cizelge 3.22. Servis $04 talep mesaji formati

Mesaj Hedefi: Harici test ekipmani > ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: ariza kodlarini temizle/sifirla istegi 04
Cizelge 3.23. Servis $04 yanit mesaj1 formati
Mesaj Hedefi: ECU-> Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: ariza kodlarini temizle/sifirla iglemi tamamlandi 44
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3.8.5. ISO 15765-4 protokolii icin Servis $05

ISO 15765-4 protokolii i¢in Servis $05 desteklenmemektedir. Servis $05’in islevselligi
ISO 15765-4 protokolii i¢in Servis $06’da uygulanmaktadir.

3.8.6. ISO 15765-4 protokolii i¢cin Servis $06

Bu servisin amaci; siirekli olarak izlenen (benzinli araglar i¢in misfire izleme) ve siirekli
olarak izlenmeyen (katalizOr sistemi) bilesenlerin ya da sistemlerin, yerlesik tan1 koyma

testlerinin sonuglarina erisim saglayarak sistem hakkinda bilgi vermektir.

Servis $01°de $01 numarali PID ile erisilen DATA D baytinin 5.bitinin degeri 1 ise
(yerlesik tan1 koyma testlerinin izlenmesi islemi tamamlanmadiysa); testlere iliskin
datalar1 goremeyiz. Servis $06’da PID yerine OBDMID (OnBoard Diagnostic Monitor
ID) ve TID (Test ID) kullanilir. Test sonuglarna erisilmek istenen bilesenin ya da
sistemin  OBDMID numaras: ile istegi yapilir. Servis $06’da desteklenen ve
desteklenmeyen OBDMID’ler Servis $01°de oldugu gibi sorgulanabilir. Servis $06’da
desteklenen ve desteklenmeyen TID’ler sorgulanamaz. Istegi yapilan OBDMID

numarasindaki desteklenen TID’ler, ECU’dan gelen yanit mesaj1 igerisinde mevcuttur.

Arag iireticileri, izlenen bilesen ya da sistemin fakli testleri icin “Uretici tanimli TID”
numaralarin1 atamak zorundadir. En son kayit altina alinan test sonuglari, yeni test
sonuclart ile degistirilene kadar korunmalidir. Test sonucglart her zaman minimum ve
maksimum test limitleri ile raporlanir. Yanit mesajinda yer alan Unit and Scaling 1D
bayti ile birim ve 6lgeklendirme islemi yapilir. Yanit mesajindan gelen test sonucu bayti
ile “Unit and Scaling ID” bayti matematiksel isleme tabi tutularak test sonucuna erisilir
(SAE International J1979 2014).

Akl baglantisinin kesilmesinden sonra veya Servis $04 ile “Emisyonla ilgili teshis
bilgilerini temizle/sifirla” talebi gerceklestirildikten sonra yerlesik tan1 koyma testleri en
az bir kez tamamlanmadiysa, test sonug parametrelerindeki minimum ve maksimum test

limit baytlari sifir ($0000) degerinde olacaktir (SAE International J1979 2014).
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Diyagnostik cihazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak

verdikleri cevap mesajlar1 formati asagidaki gibidir; (SAE International J1979 2014).

Servis $06 desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaji yollamazlar.
Servis $06 destekleniyor ve hafizada herhangi bir data yok iken desteklenen bir
OBDMID talep edilirse; maksimum ve minimum test limit baytlart $00
degerinde olacak sekilde pozitif yanit mesaji yollar.

Servis $06 destekleniyor ve hafizada herhangi bir data yok iken desteklenmeyen
bir OBDMID talep edilirse; ECU’lar herhangi bir cevap mesaj1 yollamazlar.
Servis $06 destekleniyor ve hafizada data var iken desteklenen bir OBDMID
talep edilirse; ECU’lar pozitif yanit mesaj1 yollar.

Servis $06 destekleniyor ve hafizada data var iken desteklenmeyen bir
OBDMID talep edilirse; ECU’lar herhangi bir cevap mesaji yollamazlar.

B1S3
B1 51 B1S2

= (Bank 1 - Sensor 3)
(Bank 1 - Sensor 1) (Ban(kl;n-lhsnei;\)sor 2) (1s1tibmis)

I N I
(] xatatizor [T T [ ]| xatazsr [ [ ] Egzozucu

Egzoz Bank 1
Silindir Bank 1

V6/V8/V12
Silindirli Motor

Silindir Bank 2
Egzoz bank 2

| || xatatizer || | Egzozucu

B2 S1 B2 S2 [I
(Bank 2 - Sensor 1) (Bank 2 - Sensor 2) B2 S3
(1s1tilmig) (Bank 2 - Sensor 3)
(1s1t1lm1g)

B1S1 B1S2
(Bank 1 - Sensor 1) (Bank 1 - Sensor 2)
(1s1t1lmg)

Katalizér Egzoz ucu

Sirah 4 Silindirli Motor
Egzoz bank 1

Sekil 3.7. Oksijen sensorlerinin arag tizerindeki yerlesimleri
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Cizelge 3.24. Servis $06 talep mesaji format1 (desteklenen OBDMID’lerin okunmast)

Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 > ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesaji
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme 06
testi sonuglari istegi
OBDMID: Desteklenen ve desteklenmeyen OBDMID’ler
2 . XX
(Cizelge 3.4.)

Cizelge 3.25. Servis $06 yanit mesaji1 formati (desteklenen OBDMID’lerin raporu)

Mesaj Hedefi: ECU - Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesaji
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 : . 46
Talep edilen SID numarasina verilen yanit
2 Talebi yapilan OBDMID numarasi (Cizelge 3.4.) XX
3 DATA A bayt: (kodlanms bit) XX
4 DATA B bayt1 (kodlanmis bit) xx
S DATA C bayt1 (kodlanmis bit) XX
6 DATA D bayt1 (kodlanmis bit) XX
Cizelge 3.26. Servis $06 talep mesaji format: (OBDMID talebi)
Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 - ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme 06
testi sonuglari istegi
2 OBDMID: Talep edilen OBDMID numaras1 (Cizelge 3.6.) XX
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Cizelge 3.27. Servis $06 yanit mesaj1 formati (talep edilen OBDMID’ nin raporlanmasi)

Mesaj Hedefi: ECU-> Harici test ekipmani

Mesaj Tiirii: Yanit mesajt

Data Bayt Aciklama Bay(th]e);)geri
1 SID: siirekli olgrak .izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme 16

testi sonuglari istegine yaniti

2 OBDMID: Talep edilen OBDMID numarasi (Cizelge 3.6.) XX
3 Standartlagtirilmus tiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.) XX
4 Birim ve 6lgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.) XX
5 Test degeri-High Byte (Cizelge 3.7.) XX
6 Test degeri-Low Byte (Cizelge 3.7.) XX
7 Minimum test degeri-High Byte (Cizelge 3.7.) XX
8 Minimum test degeri-Low Byte (Cizelge 3.7.) XX
9 Maksimum test degeri-High Byte (Cizelge 3.7.) XX
10 Maksimum test degeri-Low Byte (Cizelge 3.7.) XX

3.8.7. 1SO 15765-4 protokolii icin Servis $07

Bu servisin amaci; diyagnostik cihazi ile emisyonla ilgili sistem ve bilesenler i¢in

bekletilen (onaylanmamis) ariza kodlarina eriserek sistem hakkinda bilgi edinmektir.

Tim DTC’ler igin Servis $07 gereklidir ve Servis $03’ten bagimsizdir. Bu verilerin
kullanim amaci, bir ara¢ onarimindan sonra ariza teshis kodlarini temizleyip daha

sonraki siirlis gevrimi sonuglarini raporlayarak servis teknisyenine yardimer olmaktir.

Bu servis tarafindan raporlanan test sonuglari, mutlaka hatali bir sistem veya bilesen
oldugunu gostermez. Servis $07°deki bekletilen ariza kodu siiriis ¢evirimi boyunca
tekrar ederse; ariza lambasi yanar, ariza teshis kodu olusturularak Servis $03’te rapor
edilir. Servis $07°deki test sonuglari, Servis $03’te oldugu gibi ayn1 formatta rapor
edilir.
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Diyagnostik cihazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak
verdikleri cevap mesajlar1 formati asagidaki gibidir; (SAE International J1979 2014).
e Servis $07 desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaj1 yollamazlar.
e Servis $07 destekleniyor fakat hafizada bekletilen herhangi bir ariza yok ise;
ECU’lar herhangi bir ariza olmadigina dair pozitif yanit mesaj1 génderir.
e Servis $07 destekleniyor ve hafizada bekletilen ariza var ise; ECU’lar hafizadaki

bekletilen ariza kodlarin1 gosteren pozitif yanit mesajini gonderir.

Cizelge 3.28. Servis $07 talep mesaj1 formati

Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1t >ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: mevcut veya son tamamlanan siiriis dongiisii sirasinda 07
tespit edilen emisyonla ilgili ariza teshis kodlar1 istegi
Cizelge 3.29. Servis $07 yanit mesaj1 formati
Mesaj Hedefi: ECU - Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
SID: mevcut veya son tamamlanan siiriis dongiisii sirasinda
1 tespit edilen emisyonla ilgili ariza teshis kodlar1 istegine 47
yaniti
Emisyonla ilgili ariza teshis kodlarin sayisini verir:
2 Ariza teshis kodu yok ise 00
Ariza teshis kodu var ise (ariza teshis kodu sayisi) 01-FF
3 High Byte: DTC 1 XX
4 Low Byte: DTC 1 XX
n-1 High Byte: DTC m XX
n Low Byte: DTC m XX
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3.8.8. ISO 15765-4 protokolii icin Servis $08

Bu servisin amaci; diyagnostik cihazi ile yerlesik sistemde yer alan bilesenlerin kontrol

edilmesi ya da test islemleri gergeklestirerek sistem hakkinda bilgi edinmektir.

Desteklenen ve desteklenmeyen TID’ler Servis $01°deki gibi sorgulanmaktadir. Talep
mesajindaki TID’lerin sirast ile yanit mesajindaki TID’lerin siras1 birbirinden farkli
olabilir. Servis $08’de yanit mesajlari ile sistem durumu hakkinda bilgi verir ve ayrica

test sonuglarini rapor eder (SAE International J1979 2014).

Servis $08’de talep mesajlari ile yapilabilen islemler;
e Yerlesik sistemi, bileseni ya da bir testi “agik’” konuma getirmek.
e Yerlesik sistemi, bileseni ya da bir testi “kapali” konuma getirmek.

e Yerlesik sistemi, bileseni ya da bir testi ‘n’ saniye boyunca ¢alistirmak.

Diyagnostik cihazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak
verdikleri cevap mesajlar1 format1 asagidaki gibidir; (SAE International J1979 2014).
e Servis $08 desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaji1 yollamazlar.
e Servis $08 destekleniyor ve sartlar uygun iken desteklenen bir TID talep
edilirse; ECU’lar pozitif yanit mesaj1 yollar.
e Servis $08 destekleniyor ve sartlar uygun degil iken desteklenen bir TID talep
edilirse; ECU’lar negatif yanit mesaj1 yollar.
e Servis $08 destekleniyor ve desteklenmeyen bir TID talep edilirse; ECU’lar

herhangi bir cevap mesaj1 yollamazlar.

Cizelge 3.30. Servis $08 talep mesaji format1 (desteklenen TID’lerin okunmasi)

Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 - ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesaji
Data Bayt Aciklama Bay(thle);)geri
1 SID: yer.le.gik' sist@mdeki bilesenlerin kontrol/test 08
iglemlerinin istegi
2 TID: Desteklenen ve desteklenmeyen TID’ler (Cizelge 3.4.) XX
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Cizelge 3.31. Servis $08 yanit mesaj1 formati (desteklenen TID’lerin raporlanmast)

Mesaj Hedefi: ECU-> Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesaji
Bayt Degeri

Data Bayt Aciklama (hex)

1 SID: yerlesik sistemdeki bilesenlerin kontrol/test 48
islemlerinin istegine yaniti
2 Talebi yapilan TID numarasi (Cizelge 3.4.) XX
3 DATA A bayt1 (kodlanmis bit) XX
4 DATA B bayt1 (kodlanmis bit) XX
5 DATA C bayt1 (kodlanmis bit) XX
6 DATA D bayti (kodlanmis bit) XX
Cizelge 3.32. Servis $08 talep mesaji formati (TID talebi)
Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 > ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesajt
Bayt Degeri

Data Bayt Aciklama (hex)

1 SID: yerlesik sistemdeki bilesenlerin kontrol/test 08
islemlerinin istegi

2 TID: Talep edilen TID numarasi (Cizelge 3.9.) XX
4 DATA A bayt1 (mevcut ise) XX
5 DATA B bayti (mevcut ise) XX
6 DATA C bayt1 (mevcut ise) XX
7 DATA D bayti (mevcut ise) XX

Cizelge 3.33. Servis $08 yanit mesaj1 formati (talep edilen TID nin raporlanmasi)

Mesaj Hedefi:

ECU - Harici test ekipmani

Mesaj Tiirii: Yanit mesajt
Data Bayt Aciklama Bay(th]g;)geri
1 SID: yer'1e§ilf sist§mdeki bilesenlerin kontrol/test 48
islemlerinin istegine yaniti
2 TID: Talep edilen TID numarasi (Cizelge 3.9.) XX
3 DATA A bayti (mevcut ise) XX
4 DATA B bayt1 (mevcut ise) XX
5 DATA C bayt1 (mevcut ise) XX
6 DATA D bayti (mevcut ise) XX
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Cizelge 3.34. Servis $08 negatif yanit mesaji formati

Mesaj Hedefi: ECU-> Harici test ekipmani

Mesaj Tiirii: Yanit mesaji

Data Bayt Aciklama Bay(th];;)geri
1 SID: negatif yanit mesaj1 7F
2 SID: bilesenlerin kontrol/test islemlerinin istegine yaniti 08
3 Negatif yanit kodu: (Cizelge 3.3.) XX

3.8.9. ISO 15765-4 protokolii i¢cin Servis $09

Bu servisin amact; diyagnostik cihazi ile VIN numarast gibi araca 6zel olan bilgilere

eriserek sistem hakkinda bilgi edinmektir.

Servis $09°da InfoType’lar kullanilmaktadir. Desteklenen ve desteklenmeyen
InfoType’lar Servis $01°deki gibi sorgulanmaktadir. Yanit mesajindaki baytlar (DATA
A, DATA B vb.) onaltilik say1 tabaninda olup, onaltilik say1 tabanindan ikilik sayi
tabanina cevrilir. Bu c¢evrim sonrasinda ikilik sayr tabanindaki degeri bir olan

InfoType’lar desteklenen InfoType’lardir (SAE International J1979 2014).

Diyagnostik cithazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak
verdikleri cevap mesajlar1 formati asagidaki gibidir;

e Servis $09 desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaji1 yollamazlar.

e Servis $09 destekleniyor ve datalar mevcut iken desteklenen bir InfoType talep
edilirse; ECU’lar pozitif yanit mesaj1 yollar.

e Servis $09 destekleniyor ve sartlar uygun fakat datalar mevcut degilken
desteklenen bir InfoType talep edilirse; ilk negatif yanit mesaji 50ms icinde
gonderilir, pozitif yanit mesaji gonderilene kadar (5 saniye boyunca) ardisik
olarak negatif yanit mesajlar1 gonderilir.

e Servis $09 destekleniyor, sartlar uygun degil ve datalar mevcut degilken

desteklenen bir InfoType talep edilirse; ECU’lar negatif yanit mesaj1 yollar.
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Cizelge 3.35. Servis $09 talep mesaji1 formati (desteklenen InfoType’larin okunmasi)

Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 >ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesaji
Bayt Degeri

Data Bayt Aciklama (hex)

1 SID: arag bilgilerinin talep istegi 09

9 InfoType: Desteklenen ve desteklenmeyen InfoType’lar

. XX
(Cizelge 3.4.)

Cizelge 3.36. Servis $09 yanit mesaj1 formati (desteklenen InfoType’larin raporlanmasi)

Mesaj Hedefi: ECU - Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: arag bilgilerinin talep istegine yaniti 49
2 Talebi yapilan InfoType numarasi (Cizelge 3.4.) XX
3 DATA A bayt1 (kodlanmis bit) XX
4 DATA B bayt1 (kodlanmis bit) XX
5 DATA C bayt1 (kodlanmis bit) XX
6 DATA D bayt1 (kodlanmis bit) XX
Cizelge 3.37. Servis $09 talep mesaji1 formati (InfoType talebi)
Mesaj Hedefi: Harici test ekipman1 > ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesaji
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: arag bilgilerinin talep istegi 09
2 InfoType: Talep edilen InfoType numarasi (Cizelge 3.9.) XX
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Cizelge 3.38. Servis $09 yanit mesaji1 formati (talep edilen InfoType’in raporlanmasi)

Mesaj Hedefi: ECU-> Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesaji
Data Bayt Aciklama Bay(th];;)geri
1 SID: arag bilgilerinin talep istegine yaniti 49
2 Talebi yapilan InfoType numarasi (Cizelge 3.9.) XX
3 Gelen datalarin kag sayfa oldugu bilgisi XX
4 DATA A bayti XX
5 DATA B bayt1 (mevcut ise) XX
6 DATA C bayt1 (mevcut ise) XX
n DATA m bayt1 (mevcut ise) XX

3.8.10. ISO 15765-4 protokolii icin Servis $0A

Bu servisin amaci; diyagnostik cihazi ile sistemde yer alan, emisyon ile ilgili kalici

(silinmeyen) ariza teshis kodlarina eriserek sistem hakkinda bilgi edinmektir.

Kalic1 ariza teshis kodlari, onaylanmis ariza teshis kodlaridir. Teshis edilen arizanin
mevcut olmadigini ve ariza lambasini1 yaktirmadig belirlenene kadar sunucunun kalict
belleginde tutulur. Kalict ariza teshis kodlari, arag akii baglantisinin kesilmesi ile ya da
diyagnostik cihaz yardimu ile silinemez. Ariza lambas1 yanmayan bir aracin kontroliinde
kalici ariza teshis kodlarinin varligi, bakim ya da onarimin uygun sekilde

yapilmadigmin bir gostergesidir (SAE International J1979 2014).

Kalic1 ariza teshis kodlar1 asagidaki durumlarda silinebilir;
e OBD sistemi, kalic1 ariza teshis kodunun saklanmasina neden olan arizanin artik
mevcut olmadigini ve ariza lambasini yaktirmadigin belirler ise.
e Kalic1 ariza teshis kodlarini icerin ECU yeniden programlanirken, izlenen

bilesen ve sistemlerin hazir olma durumu “tamamlanmadi” olarak ayarlanir ise.
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Diyagnostik cihazina baglanan ECU veya ECU’larin talep mesajlarina karsilik olarak
verdikleri cevap mesajlar1 formati asagidaki gibidir; (SAE International J1979 2014).
e Servis $0A desteklenmiyorsa; ECU’lar herhangi bir cevap mesaji yollamazlar.
e Servis $0A destekleniyor fakat hafizada herhangi bir kalici ariza yok ise;
ECU’lar herhangi bir ariza olmadigina dair pozitif yanit mesaj1 génderir.
e Servis $0A destekleniyor ve hafizada kalici ariza var ise; ECU’lar hafizadaki

kalic1 ariza teshis kodlarini gdsteren pozitif yanit mesajini gonderir.

Cizelge 3.39. Servis $0A talep mesaj1 formati

Mesaj Hedefi: Harici test ekipmant > ECU
Mesaj Tiirii: Talep mesajt
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: emisyon ile ilgili kalic1 ariza teshis kodlari istegi 0A
Cizelge 3.40. Servis $0A yanit mesaji formati
Mesaj Hedefi: ECU - Harici test ekipmani
Mesaj Tiirii: Yanit mesaji
Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 Talep edilen SID numarasina verilen yanit 4A
ECU hafizasindaki emisyonla ilgili kalic1 ariza kodlarinin
sayist:
2 Ariza teshis kodu yok ise 00
Ariza teshis kodu var ise (ariza kodu sayisi) 01-FF
3 High Byte: DTC 1 XX
4 Low Byte: DTC 1 XX
n-1 High Byte: DTC m XX
n Low Byte: DTC m XX
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3.9. ELM327 Diyagnostik Cihazi

ELM327 diyagnostik cihazi ELM Electronics firmasi1 tarafindan fretilen,
programlanmis bir mikro denetleyici olup, bir ¢esit OBD arayliz c¢eviricisidir.
ECU’lardaki verilere erisebilmek icin ELM327 diyagnostik cihazi kullanildi. ELM327
diyagnostik cihazinin 16 pinli ucu, arag tizerinde bulunan OBD-I1 soketine baglanarak
haberlesme hattinda bulunan ECU’lara erisim saglanirken, USB-A ucu bilgisayara

baglanarak haberlesme hatt1 ile bilgisayar arasinda iletisim saglandi.

OBD-II soketinin baglant1 girisi 16 pinlidir ve aracin direksiyon simidinin 61cm (2 feet)
yakininda olmasi gerekir. Aracin kontagi yari agik konuma getirildikten sonra ELM327
diyagnostik cihazi, OBD Il soketi iizerinden kablolu ya da kablosuz baglant1 saglayarak
gelen sinyali bilgisayar veya diger elektronik cihazlarin algilayacagi sinyale

doniistiirmektedir (Elm Electronics Inc 2010, Wikipedia 2021a).

ELM 327 cihaz1 bilgisayar veya diger elektronik cihazlara iletisim kurabilmek igin
USB, bluetooth, Wi-Fi gibi haberlesme teknolojilerini kullanmaktadir.

MCLR [ N ] OBD Tx LED
Vmeasure [ 1 OBD Rx LED
J1850 Volts [ 1 RS232 Tx LED
J1850 Bus+ [ ] RS232 Rx LED

Memory ] CAN Rx
BaudRate [ M [ CAN Tx
tFrmode ] = [QisoL
w
Vss N ] ISOK
~J
XT1 [ 1 Voo
XT2 O 1 Vss
vPw In O [1 RS232 Rx
1SO In [ ] RS232 Tx
PWM In [ ] PwrCtrl / Busy
J1850 Bus- [ 1 IgnMon / RTS

Sekil 3.8. ELM327 diyagnostik cihazinin baglant1 diyagrami
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ELM327 diyagnostik cihazinin i¢inde bulunan parametreler ayarlanabilmektedir. Bu
parametreleri ayarlayabilmek icin iretici firma tarafindan belirlenen komutlar
verilmelidir. ELM327’ye komut verildikten sonra ELM327 komutu basariyla
tamamlandigini sdylemek icin 'OK' mesaji1 ile yanit verecektir. Komut tiirleri; genel
komutlar, programlanabilir parametre komutlari, gerilim okuma komutlari, OBD
komutlari, ISO komutlari, SAE komutlari, CAN komutlar1 gibi genel baglik altinda

incelenmektedir (EIm Electronics Inc 2010).
ELM327 diyagnostik cihazt farkli haberlesme protokollerini desteklemektedir.
Belirlenen standartlar ¢ergevesindeki haberlesme protokollerinin iletisim durumlari

farkli oldugu i¢in ELM327 cihazindan belirli ayarlamalarin yapilmasi gereklidir.

Cizelge 3.41. ELM327 cihaz tarafindan desteklenen iletisim protokolleri

Protokol Numarasi Aciklama
0 Otomatik
1 SAE J1850 PWM (41.6 Kbaud)
2 SAE J1850 VPM (10.4 Kbaud)
3 ISO 9141-2 (5 baud init, 10.4 Kbaud)
4 ISO 14230-4 KWP (5 baud init, 10.4 Kbaud)
5 ISO 14230-4KWP (fast init, 10.4 Kbaud)
6 ISO 15765-4 CAN (11bit ID, 500 Kbaud)
7 ISO 15765-4 CAN (29bit 1D, 500 Kbaud)
8 ISO 15765-4CAN (11 bit 1D, 250 Kbaud)
9 ISO 15765-4CAN (29 bit ID, 250 Kbaud)
A SAE J1939 CAN (29 bit ID, 250 Kbaud)
B Kullanici tanimlt CAN (11 bit ID, 125 Kbaud)
C Kullanici tanimli CAN (11 bit ID, 50 Kbaud)
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Sekil 3.9. Kablolu ve kablosuz ELM327 cihazi
3.9.1. ELM327 diyagnostik cihazinda kullanilan seri haberlesme program

Arag ile bilgisayar arasindaki haberlesme baglantisin1 saglayan ELM327 diyagnostik
cihazinda seri haberlesme programi olarak Termite 3.3 programi kullanilmustir.
ELM327 diyagnostik cihazi ile bilgisayar arasindaki seri haberlesmede transfer edilen
bit sayis1 8 data bit olarak belirlenirken, seri haberlesme hizi 38400 baud rate (bir

saniyede maksimum 38400 bit tasiyabilir) olarak belirlenmistir.

€D Termite 3.3 (by CompuPhase) - x

Disconnes cted - dick to connect Settings Clear About Close

Sekil 3.10. ELM327 cihazinda kullanilan seri haberlesme programi
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3.10. Arduino UNO R3 ve CAN BUS Shield Cihaz1

CAN BUS Shield cihazinda MCP2551 CAN alici-vericisi ve MCP2515 CAN-BUS
denetleyicisi SPI arayiizii ile birlikte kullanilmaktadir. CAN BUS Shield cihazinin,
CAN2.0A (11 bit ID) ve CAN 2.0B (29 bit ID) destegi mevcuttur. CAN BUS Shield,
Arduino UNO R3 mikrodenetleyici karti ile uyumlu pin headerlar1 sayesinde entegre bir

sekilde ¢alisabilmektedir.

Arduino UNO R3 cihazi, ATmega328P tabanli bir mikrodenetleyicidir. Iletisimi
saglamak icin icerisinde ATmegal6u2 USB seri donistiiriiciisii kullanilmaktadir. 14
adet dijital giris/cikis pinine, 6 adet analog giris pinine, USB baglantis1 ve gii¢ jakina
sahiptir.

Arag tarafinda 16 Pin OBD-II soketi, CAN BUS Shield tarafinda ise 9 Pin DB9 soketi
kullanilarak arag ile CAN BUS Shield arasindaki fiziksel baglanti saglanmistir. Arduino
UNO R3 tarafinda USB-B soketi, bilgisayar tarafinda ise USB-A soketi kullanilarak
Arduino UNO R3 cihazi ile bilgisayar arasindaki fiziksel baglanti saglanmistir. CAN
BUS Shield ile Arduino UNO R3’iin fiziksel baglantis1 yapilarak, ara¢ ve bilgisayar

arasindaki baglanti tamamlanmistir.

Sekil 3.11. Arduino UNO R3 cihazi (solda) ve CAN BUS Shield cihazi (sagda)
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3.10.1. Arduino cihazina gomiilen diyagnostik programin algoritmasi

BASLA

Cihazin Port Baglanh Ayarianni Tanimia

Cihaz ile Arac Arasindaki Haberlesme
gzl ? -
Protokolund Tanimia

Cihaz ile Bilgisayar Arasindaki Haberlesme
Hizlanm Tanimia

1000 ms. Bekle

Arac ile Bilgisayar Arasindaki Hayr )

Baglant Baganh mi?

Arag ile Baglanti Kuruldu Bilgisi Ver

Bilgisayardan Gonderilen Talep Mesajlanni
Haberlegsme Hatti Uzerinden ECU'lara llet

Haberlesme Hattindaki Datatan ilgili
ECU'lar Icin Filtrele

istenen Mesaj ID'si Diginda Evet

Mesaj Alindi mi?

Alinan Tum Mesajlan Bilgisayarda Goster

Sekil 3.12. CAN veri yolu izleme sistemine gomiilen programa iligkin algoritma
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3.10.2. Arduino cihazina gomiilen 6rnek bir diyagnostik programin parcasi

#include <SP1.h>
#include "mcp_can.h"
#define CAN_ID 0x7DF

byte PID_INPUT = 0;

byte Get_Command = 0;

const int SPI_CS_PIN = 10;
MCP_CAN CAN(SPI_CS_PIN);

void set_mask_filt()

{
CAN.init_Mask(0, 0, Ox7F8);
CAN.init_Filt(0, 0, OX7ES8);
CAN.init_Filt(1, 0, OX7ES8);
CAN.init_Mask(1, 0, Ox7F8);

CAN.init_Filt(2, 0, OX7ES);

CAN.init_Filt(3, 0, OX7ES);

CAN.init_Filt(4, 0, OX7ES);

CAN.init_Filt(5, 0, OX7ES);
}

void Service_01(byte pid)

{
byte tmp[8] = {0x02, 0x01, pid, 0, 0, 0, 0, 0};
Serial.print("\n");
Serial.print("SEND PID: 0x");
Serial.printin(pid, HEX);
CAN.sendMsgBuf(CAN_ID, 0, 8, tmp);

}

void Klavye _Oku()

while(Serial.available())

{

char ¢ = Serial.read();

if(c>="0' && c<='9'){
PID_INPUT *= 0x10;
PID_INPUT +=¢-0'}

else if(c>='A' && c<="F'){
PID_INPUT *= 0x10;
PID_INPUT += 10+c-'A"}
else if(c>="a' && c<="f"){
PID_INPUT *= 0x10;
PID_INPUT += 10+c-a";}

else if(c =="\n"){Get_Command = 1;}
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void Can_Receive()

{
unsigned char len = 0;
unsigned char buf[1024];
if(CAN_MSGAVAIL == CAN.checkReceive())
{
CAN.readMsgBuf(&len, buf);
Serial.printin("\r\n ");
Serial.print("Get Data From id: 0x");
Serial.printin(CAN.getCanld(), HEX);
for(inti = 0; i<len; i++) // print the data
{
Serial.print("0x");
Serial.print(buf[i], HEX);
Serial.print(*\t");
Serial.printIn();
}
¥

void setup()

Serial.begin(9600);
while (CAN_OK != CAN.begin(CAN_500KBPS)) //init can bus : baudrate = 500k

{
Serial.printin("CAN BUS Shield init fail™);
Serial.printin(" Init CAN BUS Shield again™);
delay(100);

}

Serial.printin("CAN BUS Shield init ok!");
set_mask_filt();

}
void loop()
Klavye_Oku();
if(Get_Command)
{
Get_Command = 0;
Service_01(PID_INPUT);
PID_INPUT =0;
}
Can_Receive();
}
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3.11. Yapilan Testler

Bu ¢alismadaki testler, OBD-II standartlarina sahip ve haberlesme protokolii olarak SO
15765-4 CAN (11 bit ID, 500 Kbaud) protokoliinii kullanan bir ara¢ iizerinde
gerceklestirilmistir. Testlerin gergeklestirildigi anda tizerinde ¢alisma yapilan aracin
kontak anahtar1 ag¢ik ve motoru kapali konumdadir. Aracin haberlesme hattina
baglanilarak ECU’lara erisilmis ve desteklenen tiim servisler incelenmistir. Arduino
UNO R3 ve CAN BUS Shield’1 igeren sistemden elde edilen datalar ile ELM327
diyagnostik cihaziyla elde edilen datalar birbirleri ile karsilastiriimistir.

e Servis $01 ile aractaki sensor ve eyleyicilere ait anlik verilere erisildi. Servis
$01°deki desteklenen tiim PID’ler test edildi.

e Arac¢ hafizasinda ariza bulunmasi ve ariza bulunmamasi durumunda, Servis
$02’ye erisilerek dondurulmus veri gergeveleri gozlemlendi. Servis $02’deki
desteklenen tiim PID’ler test edildi.

e Arag hafizasinda ariza bulunmasi ve ariza bulunmamasi durumunda, Servis $03
ile kayit altina alinmis diyagnostik ariza kodlarina erisildi.

e Servis $04 ile onaylanmis olan diyagnostik ariza kodlar1 ve kayit altina alinmis
veriler temizlendi.

e Arag hafizasinda ariza bulunmasi ve ariza bulunmamasi durumunda, Servis $06
ile sistem ve bilesenler izlenerek test sonuglar1 gozlemlendi. Desteklenen tiim
OBDMID’ler test edildi.

e Arag hafizasinda ariza bulunmasi ve ariza bulunmamasi durumunda, Servis $07
ile bekletilen (onaylanmamis) ariza kodlarina erisildi.

e Servis $08 ile OBD sistemi ve bilesenlerinin kontrol islemi i¢in TID’ler
kullanilarak gozlemleme testleri yapildi.

e Servis $09 ile araca 6zel olan VIN numarasi gibi bilgilere erisildi. Desteklenen
tiim InfoType’lar test edildi.

e Servis $0A ile kalic1 diyagnostik ariza kodlarina erisildi.
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4. BULGULAR

Bu ¢alismada, ELM327 cihaz1 kullanilarak test aracinin destekledigi OBD-II servisleri
ile test aracinin diyagnostik iglemleri gergeklestirildi. Diyagnostik islemlerinde Termite

adl1 seri haberlesme programi kullanilmigtir.

4.1. Program Komutlarmin Coéziimlenmesi

Diyagnostik cihaz ile ara¢ arasindaki haberlesme ayarlar1 Sekil 4.2.’de verilirken, bu

degere (AT SP6) Cizelge 3.41.’den ulasilmstir.

@ Termite 3.3 (by CompuPhase) — >4
[ COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | | settings | | Clear About Close
AT SPB

OK

YATZ

ELM327 V1.5

Sekil 4.1. Diyagnostik cihaz ile test araci arasindaki seri haberlesme ayarlari

ISO 15765-4 CAN (11 bit ID, 500 Kbaud) protokolii i¢in diyagnostik cihaz ile
bilgisayar arasindaki seri haberlesme ayarlar1 Sekil 4.3.’te verilmistir. Diger ayarlar ise

diyagnostik cihazinin fabrika ayarlarindadir.

Serial port settings

Port configuration Transmitted text Options

Part CoOME (O append nothing [stay an tap
() Append CR Quit on Escape

Baud rate 38400 i (") Append LF Autocomplete edit line

. (®) Append CRAF Keep history

Data bits 8 ~ N
lnelecho [ Close port when inactive

Stop bits 1 > Received text Plug-ns

Parity T o Polling 100 ms [] Auto Reply -~
Max. lines [ Function Keys

Flow control | none ~ iew
ot [defat  v| [ reen

Forward [Jword wrap 11 ~n Eila N

User interface language | English {en) v| Cancel

Sekil 4.2. Diyagnostik cihaz ile bilgisayar arasindaki seri haberlesme ayarlari
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4.1.1. Servis $01 ¢oziimlemesi

Servis $01 ile aractaki sensdr ve eyleyicilere ait anlik verilere erisilmektedir. Uzerinde
calisma yapilan aragcta;

e Servis $01°de desteklenen ve desteklenmeyen PID’lerin sorgusu yapildi

e Desteklenen PID’ler tespit edildi

e Desteklenen PID’lerin sorgulamasi yapilarak araca ait datalara erisim saglandi.

@ Termite 3.3 (by CompuPhase) = X

| COM3 38400 bps, 8N1, no handshake |  settings About  Close
0100

/EG8064100BE3FAB13

/E960641009B168011

>01 20
JEB8B064120A007 B0 11
JE980641 2080018001

>01 40
7ES8 806 41 40 FE D0 84 00
JE9 806 41 40 CO 00 00 00

>01 GO
MO DATA

>01 80
MNO DATA

>01 Al
NO DATA

>01 CO
MNO DATA

>01 ED
NO DATA

Sekil 4.3. Servis $01 icin desteklenen ve desteklenmeyen PID’lerin sorgulanmasi

Mesaj ID’si 7E8 olan ECU’dan aldigimiz veriler Cizelge 4.1.’de goriildiigii iizere
onaltilik say1 tabanindan ikilik say1 tabanina ¢evrilmistir. Bu ¢evrim sonrasinda ikilik
say1 tabanindaki degeri “1” olan PID’ler desteklenen PID’lerdir. Desteklenen PID’leri

sorgulayarak, aragtaki sensor ve eyleyicilere ait anlik verilere erisim saglanmistir.
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Cizelge 4.1. Servis $01 i¢in pozitif yanit mesaj1 ¢dziimlemesi

$01 00 agilimu $01 20 agilimu $01 40 acilim
Data Bayt . PID | Data Bayt . PID | Data Bayt . PID
(hex) (bin) No (hex) (bin) No (hex) (bin) No
1 01 1 21 1 41
0 02 0 22 1 42
B A F
1 03 1 23 1 43
1 04 0 24 1 44
1 05 0 25 1 45
1 06 0 26 1 46
E 0 E
1 07 0 27 1 47
0 08 0 28 0 48
0 09 0 29 1 49
0 0A 0 2A 1 4A
3 0 D
1 0B 0 2B 0 4B
1 oC 0 2C 1 4C
1 0D 0 2D 0 4D
1 OE 1 2E 0 4E
F 7 0
1 OF 1 2F 0 4F
1 10 1 30 0 50
1 11 1 31 1 51
0 12 0 32 0 52
A B 8
1 13 1 33 0 53
0 14 1 34 0 54
1 15 0 35 0 55
0 16 0 36 1 56
8 0 4
0 17 0 37 0 57
0 18 0 38 0 58
0 19 0 39 0 59
0 1A 0 3A 0 5A
1 1 0
0 1B 0 3B 0 5B
1 1C 1 3C 0 5C
0 1D 0 3D 0 5D
3 0 1E 1 0 3E 0 0 5E
1 1F 0 3F 0 5F
1 20 1 40 0 60

a1
(o]




Desteklenen ve desteklenmeyen PID’lerden herhangi birinin degeri sifir olmasi
durumunda, degeri sifir olan PID’den sonraki PID’lerin de degeri sifirdir. Ornek olarak
Cizelge 4.1.°de $60 numarali PID’nin degeri sifirdir. $60 numarali PID ve sonraki
PID’ler icin talep istegi yapilir ise, ECU bize cevap mesaj1 olarak “NO DATA” mesajini

gonderecektir. Bu durum Sekil 4.3.’te goriilmektedir.

Servis $01°de PID $01 ile DTC’ler silindikten sonraki durum izlemesi yapilir.
>01 01
41010007 E100

Data A B C D
Bayt
(hex) 0 0 0 7 E 1 0 0
(bin) |ofofofofofofof[o]ofofofofofa]a]a]a]a][1]oflofofof1]ofo][ofo]o]o]0]o0
BitNo | 7|6|5|4|3|2|1|0]|7|6|5|4|3|2|1]|0|7|6]|5|4|3(|2]|1|0|7|6]|5[4]3]|2|1]0

Sekil 4.4. Servis $01°de $01 numarali PID’nin ¢6ziimlemesi

A baytinin;
e 0-6 bitleri ECU hafizasindaki kayit altina alinmig DTC’lerin sayisini
vermektedir.

e 7. bit degeri; 0 ise ariza lambas1 yanmiyordur, 1 ise ariza lambas1 yaniyordur.

B baytinin;

e 0. bit degeri; 0 ise misfire(ateslememe) izlemesinin desteklenmedigini, 1 ise
misfire izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

e 1. bit degeri; 0 ise kapali dongii kontrol sistemi kullanilmadigini, 1 ise kapali
dongii kontrol sistemi kullanildigini belirtmektedir.

e 2. bit degeri; 0 ise kapsamli bilesen izleme sistemi kullanilmadigini, 1 ise
kapsamli bilesen izleme sistemi kullanildigini belirmektedir.

e 3. bit degeri; 0 ise benzinli bir ara¢ oldugunu, 1 ise dizel bir ara¢ oldugunu
belirtmektedir.

e 4. bit degeri; 0 ise misfire izlemesinin hazir oldugunu, 1 ise misfire izlemesinin

hazir olmadigim belirtmektedir. (Once 0. bite bakilir)
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5. bit degeri; 0 ise yakit sistemi izlemesinin hazir oldugunu, 1 ise yakit sistemi
izlemesinin hazir olmadigin1 belirtmektedir. (Once 1.bite bakilir)

6.bit degeri; 0 ise kapsamli bilesen izleme sisteminin hazir oldugunu, 1 ise
kapsaml1 bilesen izleme sisteminin hazir olmadigin belirtmektedir. (Once 2.bite
bakilir)

7. bit ise ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.

C baytinin (benzinli araglar igin);

0. bit degeri; 0 ise katalizor sisteminin izlemesinin desteklenmedigini, 1 ise
katalizor sisteminin izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

1. bit degeri; 0 ise 1siticili katalizor sisteminin izlemesinin desteklenmedigini, 1
ise 1siticilt katalizor sisteminin izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

2. bit degeri; 0 ise evaporatif sistemin izlemesinin desteklenmedigini, 1 ise
evaporatif sisteminin izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

3. bit degeri; 0 ise ikincil hava sistemi izlemesinin desteklenmedigini, 1 ise
ikincil hava sistemi izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

4. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0°dur.

5. bit degeri; 0 ise oksijen sensorii izlemesinin desteklenmedigini, 1 ise oksijen
sensori izlemesinin desteklendigini belirtilmektedir.

6. bit degeri; 0 ise oksijen sensoril 1siticisinin izlemesinin desteklenmedigini, 1
ise oksijen sensorii 1siticisinin izlemesinin desteklendigini belirtilmektedir.

7. bit degeri; 0 ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklenmedigini, 1

ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

C baytinin (dizel araglar i¢in);

0. bit degeri; 0 ise metan olmayan hidrokarbon katalizorii izlemesinin
desteklenmedigini, 1 ise metan olmayan hidrokarbon katalizorii izlemesinin
desteklendigini belirtmektedir.

1. bit degeri; 0 ise segici katalitik indirgeyicinin izlemesinin desteklenmedigini,
1 ise secici katalitik indirgeyicinin izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

2. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0°dur.
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3. bit degeri; 0 ise basing yiikseltici sistem izlemesinin desteklenmedigini, 1 ise
basing yiikseltici sistem izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

4. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0’dir.
5.bit degeri; 0 ise egzoz gaz sensor izlemesinin desteklenmedigini, 1 ise egzoz
gaz sensOr izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

6. bit degeri; 0 ise partikiill madde filtre izlemesinin desteklenmedigini, 1 ise
partikiil madde filtre izlemesinin desteklendigini belirtilmektedir.

7. bit degeri; 0 ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklenmedigini, 1

ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklendigini belirtmektedir.

D baytinin (benzinli araglar igin);

Katalizor sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 0. bitin degeri O ise
katalizor sistemi izlemesinin hazir oldugunu, 0. bitin degeri 1 ise katalizor
sisteminin izlemesinin hazir olmadigint belirtmektedir. Katalizér sistemi
izlemesinin desteklenmedigi durumda; 0. bitin degeri 0 ise katalizor sistemi
izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

Isiticili katalizor sisteminin izlemesinin desteklendigi durumda; 1. bitin degeri 0
ise 1siticil katalizor sisteminin izlemesinin hazir oldugunu, 1. bitin degeri 1 ise
wsiticilr katalizor sisteminin izlemesinin hazir olmadigini belirtmektedir. Isiticili
katalizor sisteminin izlemesinin desteklenmedigi durumda; 1. bitin degeri 0 ise
1siticil kataliz6r sisteminin izlemesi uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.
Evaporatif sistemin izlemesinin desteklendigi durumda; 2. bitin degeri 0 ise
evaporatif sistemin izlemesinin hazir oldugunu, 2. bitin degeri 1 ise evaporatif
sistemin izlemesinin hazir olmadigini belirtmektedir. Evaporatif sistemin
izlemesinin desteklenmedigi durumda; 2. bitin degeri 0 ise evaporatif sistemin
izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

Ikincil yakit sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 3. bitin degeri 0 ise
ikincil hava sistemi izlemesinin hazir oldugunu, 3. bitin degeri 1 ise ikincil hava
sistemi izlemesinin hazir olmadigini belirtmektedir. lkincil hava sistemi
izlemesinin desteklenmedigi durumda; 3. bitin degeri O ise ikincil hava sistemi
izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

4. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0°dur.
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Oksijen sensorii izlemesinin desteklendigi durumda; 5. bitin degeri O ise oksijen
sensOrii izlemesinin hazir oldugunu, 5. bitin degeri 1 ise oksijen sensori
izlemesinin hazir olmadigim1 belirtmektedir. Oksijen sensorii izlemesinin
desteklenmedigi durumda; 5. bitin degeri 0 ise oksijen sensorii izlemesinin
uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

Oksijen sensorii 1siticisinin izlemesinin desteklendigi durumda; 6. bitin degeri 0
ise oksijen sensorii 1siticisinin izlemesinin hazir oldugunu, 6. bitin degeri 1 ise
oksijen sensorii 1siticisinin izlemesinin hazir olmadigimi belirtmektedir. Oksijen
sensoOril 1siticisinin izlemesinin desteklenmedigi durumda; 6. bitin degeri O ise
oksijen sensoril 1siticisinin izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.
EGR velveya VVT sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 7. bitin degeri 0
ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin hazir oldugunu, 7. bitin degeri 1 ise
EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin hazir olmadigin1 belirtmektedir. EGR
ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklenmedigi durumda; 7. bitin degeri O ise

EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

D baytinin (dizel araglar i¢in);

Hidrokarbon katalizorii izlemesinin desteklendigi durumda; 0. bitin degeri O ise
hidrokarbon katalizérii izlemesinin hazir oldugunu, 0. bitin degeri 1 ise
hidrokarbon katalizorii izlemesinin hazir olmadigini belirtmektedir. Hidrokarbon
katalizorli 1zlemesinin desteklenmedigi durumda; 0. bitin degeri 0 ise
hidrokarbon katalizorii izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.
Katalitik indirgeyicinin izlemesinin desteklendigi durumda; 1. bitin degeri O ise
katalitik indirgeyicinin izlemesinin hazir oldugunu, 1. bitin degeri 1 ise katalitik
indirgeyicinin  izlemesinin  hazir olmadigin1  belirtmektedir.  Katalitik
indirgeyicinin izlemesinin desteklenmedigi durumda; 1. bitin degeri 0 ise
katalitik indirgeyicinin izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

2. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0°dur.
Basing yiikseltici sistem izlemesinin desteklendigi durumda; 3. bitin degeri 0 ise
basing yiikseltici sistem izlemesinin hazir oldugunu, 3. bitin degeri 1 ise basing

yiikseltici sistem izlemesinin hazir olmadigin1 belirtmektedir. Basing yiikseltici

60



sistem izlemesinin desteklenmedigi durumda; 3. bitin degeri 0 ise basing
yiikseltici sistem izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

4. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0’dir.
Egzoz gaz sensor izlemesinin desteklendigi durumda; 5. bitin degeri 0 ise egzoz
gaz sensOr izlemesinin hazir oldugunu, 5. bitin degeri 1 ise egzoz gaz sensor
izlemesinin hazir olmadigin1 belirtmektedir. Egzoz gaz sensér izlemesinin
desteklenmedigi durumda; 5. bitin degeri 0 ise egzoz gaz sensOr izlemesinin
uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

Partikiil madde filtre izlemesinin desteklendigi durumda; 6. bitin degeri 0 ise
partikiil madde filtre izlemesinin hazir oldugunu, 6. bitin degeri 1 ise basing
partikiil madde filtre izlemesinin hazir olmadigini belirtmektedir. Partikiil madde
filtre izlemesinin desteklenmedigi durumda; 6. bitin degeri 0 ise partikiil madde
filtre izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 7. bitin degeri 0
ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin hazir oldugunu, 7. bitin degeri 1 ise
EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin hazir olmadigimi belirtmektedir. EGR
ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklenmedigi durumda; 7. bitin degeri O ise

EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

Servis $01°de PID $03 ile yakit sistemi durum izlemesi yapilir.

41 03 00 00

Kontak anahtar1 agik ve motor kapali durumda iken Data A ve Data B baytlarindaki tiim

bitlerin degeri 0 olacak sekilde rapor edilmektedir.

Benzinli araglar i¢in; direkt enjeksiyon sistemi ile calisan araglarda A bayti

kullanilirken, sirali enjeksiyon sistemi ile calisan araglarda B bayti kullanilmaktadir.

Tek yakitl sistemler icin A bayti kullanilir. Alternatif yakith sistemlerde ise orijinal

yakit sistemi i¢in A baytt kullanilirken, alternatif yakit sistemi i¢in B bayti1 kullanilir

(Ornegin benzin+LPG sistemine sahip araglarda benzin i¢in A bayti, LPG i¢in B bayti
kullanilir).
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Tek yakitli sistemlerde durum raporu ig¢in; kapali dongliye bagimsiz olarak girip

cikabilen sistemler Data A’nin tiim bitlerini (0-7) kullanilirken, kapali dongiiye

bagimsiz olarak girip ¢ikamayan sistemler Data A’nin ilk 5 bitini (0-4) kullanir.

A baytinin;

0. bitin degeri 1 ise; acik dongii — kapali dongiliye gegmek icin gerekli kosullar
saglanamadi (bank 1 veya her iki bank i¢in)

1. bitin degeri 1 ise; kapali dongii — tiim oksijen sensorleri yakit kontroli igin
geri besleme olarak kullanilmaktadir.

2. bitin degeri 1 ise; agik dongii — silindir devre dis1 birakma vb. gibi siiriis
kosullar1 nedeniyle (bank 1 veya her iki bank i¢in)

3. bitin degeri 1 ise; acik dongii — sistem hatasinin algilanmasi nedeniyle (bank 1
veya her iki bank igin)

4. bitin degeri 1 ise; kapali dongii — yakit kontrolii icin tek oksijen sensorii
kullaniyor olabilir, oksijen sensorlerinden en az bir tanesinde ariza mevcut.

5. bitin degeri 1 ise; acik dongli — kapali dongiiye gecmek icin gerekli kosullar
saglanamadi.

6. bitin degeri 1 ise; ag¢ik dongii — silindir devre dis1 birakma vb. gibi siiriis
kosullar1 nedeniyle (bank 2 i¢in)

7. bitin degeri 1 ise; acik dongii — sistem hatasinin algilanmasi nedeniyle (bank 2

i¢in)

B baytinin;

0. bitin degeri 1 ise; ac¢ik dongli — kapali dongiiye gecmek i¢in gerekli kosullar
saglanamadi (bank 1 veya her iki bank i¢in)

1. bitin degeri 1 ise; kapali dongii — tiim oksijen sensorleri yakit kontrolii igin
geri besleme olarak kullanilmaktadir.

2. bitin degeri 1 ise; agik dongii — silindir devre dis1 birakma vb. gibi siiriis
kosullar1 nedeniyle (bank 1 veya her iki bank i¢in)

3. bitin degeri 1 ise; agik dongii — sistem hatasinin algilanmasi nedeniyle (bank 1

veya her iki bank i¢in)
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4. bitin degeri 1 ise; kapali dongii — yakit kontroli igin tek oksijen sensorii

kullaniyor olabilir, oksijen sensorlerinden en az bir tanesinde ariza mevcut.

e 5. bitin degeri 1 ise; acik dongii — kapali dongiliye gegmek icin gerekli kosullar
saglanamadi.

e 6. bitin degeri 1 ise; acik dongli — silindir devre dis1 birakma vb. gibi siiriis

kosullar1 nedeniyle (bank 2 icin)

e 7. bitin degeri 1 ise; acik dongili — sistem hatasinin algilanmasi nedeniyle (bank 2

igin)

Servis $01°de PID $04 ile hesaplanan motor yiikiiniin izlemesi yapilir.
>01 04
410400

Tahrik i¢in igten yanmali motorlari kullanan tiim araglar Servis $01°deki $04 numarali
PID’yi desteklemelidir. Kontak anahtar1 agik ve motor kapali durumda iken Data A
baytindaki tiim bitlerin degeri 0 olacak sekilde rapor edilmektedir.

Hesaplanan motor yiikiiniin bilgisi A baytinda onaltilik say1 tabaninda verilmektedir. A
baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana ¢evrilir, elde edilen deger ile dlgekleme

biti (Scaling bit) ¢arpilarak hesaplanan motor yiikii degerine erisilir.

Servis  $01°deki  $04  numarali PID’nin  Olgekleme  biti  100/255’tir.
Ornegin PID degeri 00 iken motor yiikii degeri; 0 X (100/255) = %0°dur.
PID degeri FF iken motor yiikii degeri; 255 x (100/255) = %100’djir.

Servis $01°de PID $05 ile motor sogutma sivist sicakliginin izlemesi yapilir.
>01 05

41 05 4A

Motor sogutma stvist sicakligl bilgisi, ECT sensoriinden veya silindir kapagi sicaklik

sensOriinden alinmaktadir.
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Hesaplanan motor sogutma sivist sicakligi bilgisi A baytinda onaltilik say1 tabaninda
verilmektedir. A baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilir, elde edilen
degerden ol¢ekleme biti ¢ikartilarak hesaplanan motor sogutma sivisi sicakligi degerine

erisilir.

Servis $01°deki $05 numarali PID’nin 6lgekleme biti 40’tir. Uzerinde ¢alisma yapilan
aragtan alinan motor sogutma sivist sicakligi; (4A)1s = (74)10> 74-(40) = 34°C’dir.

Servis $01°de PID $06 ile kisa siireli yakit ayarlama izlemesi yapilir.
>01 06

41 06 80

Kisa siireli yakit ayari, kapali dongii geri besleme sistemini kullanarak hava/yakit

oranini ayarlayan benzinli araglar tarafindan desteklenecektir.

Calismada kullanilan aragta sadece 1 adet bank (Bank 1) bulunmaktadir.

Aragta Bank 3’iin olmas1 ve bu bank iizerinde herhangi bir oksijen sensorii bulunmasi

halinde Data A bayti ile birlikte Data B baytina da cevap vermek zorundadir.

Servis $01°deki $06 numarali PID’nin oOlgekleme biti  (100/128)-100djir.
Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan alinan kisa siireli yakit ayarlama diizeltmesi;

(80)16 = (128)10—> [128 x (100/128)]-100 = %0 olarak hesaplanmaktadir.

Yakit sistemi agik dongiide ise diizeltme katsayis1 %0 olacaktir.

Servis $01°de PID $07 ile uzun siireli yakit ayarlama izlemesi yapilir.

>01 07

4107 80

Uzun siireli yakit ayari, kapali dongii geri besleme sistemini kullanarak hava/yakit

oranini ayarlayan benzinli araglar tarafindan desteklenmektedir.
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Uzun siireli yakit ayari, hem ac¢ik dongii hem de kapali dongii yakit kontroliinde,
verilerin talep edildigi anda yakit kontrol algoritmasi tarafindan halihazirda

kullanilmakta olan diizeltmeyi belirtecektir.

Calismada kullanilan aragta sadece 1 adet bank (Bank 1) bulunmaktadir.

Aragta Bank 3’iin olmas1 ve bu bank iizerinde herhangi bir oksijen sensorii bulunmasi

halinde Data A bayti ile birlikte Data B baytina da cevap vermek zorundadir.

Servis  $01°deki $07 numarali PID’nin  olgekleme biti  (100/128)-100diir.
Uzerinde ¢aligma yapilan aragtan alinan kisa siireli yakit ayarlama diizeltmesi;

(80)16 = (128)10—> [128 x (100/128)]-100 = %0 olarak hesaplanmaktadir.

Acik dongili sirasinda yakitta herhangi bir diizeltme kullanilmazsa, uzun stireli yakit

ayar1 %0 diizeltme bildirecektir.

Uzun siireli yakit ayari, yakit kontrol algoritmasi tarafindan hi¢ kullanilmiyorsa ise$07

numaralit PID desteklenmeyecektir.

Servis $01°de PID $0B ile emme manifoldu mutlak basincinin izlemesi yapilir.
>01 0B
41 0B 64

Emme manifoldu mutlak basinci bilgisi, manifold mutlak basing (MAP) sensoriinden

alinmaktadir.
Hesaplanan emme manifoldu mutlak basinci bilgisi A baytinda onaltilik say1 tabaninda
verilmektedir. A baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana gevrilerek hesaplanan

emme manifoldu mutlak basinci degerine erisilir.

Uzerinde ¢alisma yapilan aractan alman emme manifoldu mutlak basinci bilgisi;

(64)16 = (100)10~> 100kPa’dur.
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Servis $01°de PID $0C ile motor devri bilgisinin izlemesi yapulir.
>010C
41 0C 00 00

Motor devri bilgisi, motor krank milinin dakikadaki devir sayisin1 belirtmektedir. Motor

devri bilgisi krank mili sensoriinden alinmaktadir.

Hesaplanan motor devri bilgisi A ve B baytinda onaltilik say1 tabaninda verilmektedir.
A ve B baytlarinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilir, elde edilen deger ile

Olcekleme biti carpilarak hesaplanan motor devri degerine erisilir.

Servis $01°deki $0C numarali PID’nin &lgekleme biti 1/4’tiir. Uzerinde caligsma yapilan
aractan alinan motor devri bilgisi; (0000)16 = (0)10> 0 X (1/4) = 0 RPM’dir.

Servis $01°de PID $0D ile arag hiz1 bilgisinin izlemesi yapilir.
>01 0D

41 0D 00

Arag¢ hiz1 bilgisi, ara¢ tizerindeki (ABS vb.) sensorleri kullanarak elektronik kontrol

linitesi tarafindan hesaplanir.

Hesaplanan ara¢ hizi bilgisi A baytinda onaltilik sayr tabaninda verilmektedir. A
baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana ¢evrilerek hesaplanan arac hizi degerine
erigilir.

Uzerinde ¢aligma yapilan aragtan alman arag hiz1 bilgisi; (00)16 = (0)10=> 0 km/s’dir.

Servis $01°de PID $0E ile atesleme avansi durumunun izlemesi yapilir.

>01 OE
41 OE 80
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Atesleme avansi, silindirin st Olii noktaya gelmeden buji atesleme isleminin

gerceklesmesidir ve derece cinsinden Olglilerek tanimlanir.

Atesleme avansi, benzinli araglar tarafindan desteklenmektedir.

Servis $01°deki $OE numarali PID’nin 6lgekleme biti 1/2°dir. Eger atesleme avans
diizeltmesi (80)16 ¢ikarsa diizeltme katsayist %0 olarak hesaplanmaktadir.
Uzerinde ¢alisma yapilan aractan alinan atesleme avans diizeltmesi;

(80)16 = (128)10> %0 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $OF ile emme hava sicakligi durumunun izlemesi yapilir.
>01 OF
41 OF 4A

Emme manifoldu hava sicakligi, dogrudan (IAT sensoriiyle) ya da dolayli olarak (MAP

sensoriiyle) dlgiilerek hesaplanabilir.

Hesaplanan emme manifoldu hava sicakligi bilgisi A baytinda onaltilik say1 tabaninda
verilmektedir. A baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana gevrilir, elde edilen
degerden Olcekleme biti cikartilarak hesaplanan emme manifoldu hava sicakligi

degerine erisilir.

Servis $01°deki $OF numarali PID’nin 6lgekleme biti 40’tir. Uzerinde ¢alisma yapilan
aragtan alinan emme manifoldu hava sicakligi; (4A)1s = (74)10> 74-(40) = 34°C’dir.

Servis $01°de PID $10 ile hava akis hizinin durum izlemesi yapilir.
>01 10
4110 00 00

Hava akis hiz1 bilgisi, kiitle hava akis (MAF) sensoriinden alinmaktadir.
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Hesaplanan hava akis hiz1 bilgisi A ve B baytinda onaltilik say1 tabaninda verilmektedir.
A ve B baytlarinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilir, elde edilen deger ile

Olcekleme biti ¢arpilarak hesaplanan motor devri degerine erisilir.

Servis $01°deki $10 numarali PID’nin 8lgekleme biti 0,01°dir. Uzerinde ¢aligma yapilan
aragtan alinan hava akis hiz1 bilgisi; (0000)16 = (0)10=> 0 x (0,01) = 0 g/s’dir.

Kontak anahtar1 agik ve motor kapali durumda iken Data A ve Data B baytlarindaki tiim

bitlerin degeri 0 olacak sekilde rapor edilmektedir.

Servis $01°de PID $11 ile mutlak gaz kelebegi konumunun durum izlemesi yapilir.
>01 11
4111 34

Mutlak gaz kelebegi konum sensoriiniin ¢aligma prensibi giris/¢ikis voltaj degerleri ile

olgiiliir. Ornegin aragta 0-5 voltluk bir sensor kullaniliyorsa ve sensor gerilimi 1 volt ise

gaz kelebegi konumu (1/5=0,2) %20’dir.

Mutlak gaz kelebegi konumu %0 ile %100 arasinda bir deger olarak goriintiilenecektir.
Gaz kelebeginin konumu, rolantide %0’dan fazla oldugu ve tamamen agik oldugu

durumda ise %100’den az oldugu bilinmektedir.

Servis $01°deki $11 numarali PID’nin dlgekleme biti 100/255°dir. Uzerinde ¢alisma
yapilan aragtan alinan mutlak gaz kelebegi konumunun diizeltmesi;

(34)16 = (52)10~> 52 x (100/255) = %20,39 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $13 ile aragta bulunan oksijen sensorlerinin sayist ve konumlarinin
durum izlemesi yapilir.

>01 13

4113 03
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Arag lizerinde bir adet bank (Bank 1) ya da iki adet bank (Bank1 + Bank 2) varsa $13
numarali PID desteklenir. Arag iizerindeki bank sayis1 2’den fazla ise $13 numarali PID
desteklenmez, $1D numarali PID desteklenir. PID $13 ile PID $1D aymi aragta

desteklenmez.

Aragta bulunan oksijen sensorlerinin sayis1 ve konumlarinin tespiti i¢in;
Data A 7. bit degeri = 0 - Bank 2 - Sensor 4 mevcut degil.

Data A 6. bit degeri = 0 - Bank 2 - Sensor 3 mevcut degil.

Data A 5. bit degeri = 0 = Bank 2 - Sensor 2 mevcut degil.

Data A 4. bit degeri = 0 = Bank 2 - Sensor 1 mevcut degil.

Data A 3. bit degeri = 0 = Bank 1 - Sensor 4 mevcut degil.

Data A 2. bit degeri = 0 = Bank 1 - Sensor 3 mevcut degil.

Data A 1. bit degeri = 1 = Bank 1 - Sensor 2 mevcut.

Data A 0. bit degeri = 1 = Bank 1 - Sensor 1 mevcut.

Servis $01°de PID $15 ile Bank 1- Sensor 2’deki oksijen sensoriiniin durum izlemesi
yapilir.

>01 15

41 155B FF

Hesaplanan oksijen sensorii ¢ikis gerilim bilgisi A baytinda onaltilik say1 tabaninda
verilmektedir. A baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana ¢evrilir, elde edilen
deger ile Olgekleme biti carpilarak hesaplanan oksijen sensorii ¢ikis gerilimi degerine

erisilir. (5B)16 = (91)10~> 91 x (0,005) = 0,455 V olarak hesaplanmaktadir.

Hesaplanan kisa siireli yakit ayarlama bilgisi B baytinda onaltilik sayr tabaninda
verilmektedir. B baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilir, elde edilen

deger ile dlgekleme biti garpilarak hesaplanan oksijen sensorii ¢ikis gerilimi degerine
erigilir. (FF)16 = (255)10~> 255 x (100/128)-100 = %99,22 olarak hesaplanmaktadir.

Kisa siireli yakit ayar1 hesaplamasinda Bank 1- Sensor 2 kullanilmiyorsa ya da kisa

stireli yakit ayar1 uygulanmiyorsa B bayti FF olarak rapor edilir.
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Servis $01’de PID $1C ile aracin ya da motorun sertifikalandirildigit OBD
gereksinimlerinin durum izlemesi yapilir.

>011C

411C 06

Ara¢ ic¢in veriler tek bir ECU tarafindan raporlanabilir ya da ariza lambasin

etkinlestirebilen OBD ECU’su tarafindan raporlanabilir.

A bayt1 onaltilik say1 tabaninda verilmektedir. OBD standartlar1 tarafindan belirlenen
tabloda, A baytinin degerine karsilik gelen standarda bakilarak aracin ya da motorun

sertifikalandirildigi OBD gereksinimleri tespit edilmektedir.

Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan alinan OBD gereksinimleri bilgisi;
(06)16 > EOBD’dir.

Servis $01°de PID $1F ile motor ¢alisma siiresinin durum izlemesi yapilir.
>01 1F
41 1F 00 00

Hibrit olamayan araclar i¢in; kontak anahtar1 acilip motor ¢alistirildiktan sonra motor
calisma siiresi islemeye baslamaktadir. Motor kapali konuma getirildiginde ise siire

sifirlanmaktadir.

Hibrit araglar igin; kontak anahtari agilip motor g¢alistirildiktan sonra motor ¢alisma
stiresi iglemeye bagslar, icten yanmali1 motor kapanip sadece elektrik modunda ilerlemeye
devam ederken motor ¢alisma siiresi islemeye devam etmektedir. Arag sadece elektrik
modunda iken tahrik sistemleri aktif halden ¢iktiginda motor ¢alisma siiresi

sifirlanmaktadir.

Motor ¢alisma siiresinin maksimum degeri; (FFFF)16 = (65535)10> 65535 saniyedir. Bu

siire doldugunda sayag sifirlanmamaktadir.
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Servis $01°de PID $21 ile ariza lambasi yandiktan sonra kat edilen mesafenin izlemesi
yapilir.

>0121

4121 00 00

Ara¢ ic¢in veriler tek bir ECU tarafindan raporlanabilir ya da ariza lambasin

etkinlestirebilen OBD ECU’su tarafindan raporlanabilir.

Arac ariza lambasi yandiktan sonra kat edilen mesafe, km cinsinden kayit altina
alinmaktadir. Ariza lambasi sOniik halde iken, ariza lambasi yanar ise sonra sayag
stfirlanir. Ariza lambasi yanik halde iken kayit altina alinan ara¢ mesafe degeri, ariza
lambasi sondiikten sonra sifirlanmaz. Servis $04 ile ariza kayitlar silindiginde, sayag

verileri de sifirlanmis olur.

Arag ar1za lambasi yandiktan sonra kat edilen mesafe degeri;

(0000)16 = (0)10~> 0 kn’dir.

Servis $01°de PID $23 ile yakit hatt1 basincinin durum izlemesi yapilir.
>01 23
412300 2F

Yakit hattt basinci, atmosfer basincini referans alarak 6l¢iilmektedir. Servis $01°deki
PID $23 yiiksek basing araligina sahip, dizel yakith sistemler ve direkt enjeksiyonlu

benzinli sistemler i¢in tasarlanmistir.

Hesaplanan yakit hattt basinci bilgisi A ve B baytinda onaltilik sayr tabaninda
verilmektedir. A ve B baytlarinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana gevrilir, elde

edilen deger ile dlgekleme biti carpilarak hesaplanan motor devri degerine erisilir.
Servis $01°deki $23 numarali PID nin &lgekleme biti 10°dur. Uzerinde ¢alisma yapilan

aractan alinan yakit hatt1 basinci bilgisi;

(002F)16 = (47)10> 47 X (10) = 470 kPa’dir.

71



Servis $01°de PID $2E ile evaporatif tahliye kontrol valfinin durum izlemesi yapilir.
>01 2E
41 2E 00

Evaporatif tahliye kontrol valfine acilma/kapanma komutu yiizde olarak verilmektedir.
Evaporatif tahliye kontrol valfine kapali (akisin olmadig1) komutu verildiginde A bayti
00 (%0) olarak deger alirken, agik komutu verildiginde FF (%100) degerini almaktadir.

Servis $01°deki $2E numarali PID’nin 6lgekleme biti 100/255°dir. Uzerinde ¢alisma
yapilan aragtan alinan evaporatif tahliye kontrol valfinin konum diizeltmesi;

(00)16 = (0)10~> 0 x (100/255) = %0 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $2F ile depodaki yakit seviyesinin durum izlemesi yapilir.
>01 2F
41 2F AE

Ara¢ deposundaki yakitin seviyesi yiizde olarak verilmektedir. Ara¢ deposundaki yakit
seviyesi, dogrudan bir sensor ya da arag¢ veri yolu haberlesmesinden dolayli olarak elde
edilebilmektedir. Cift yakitli araglarda, her yakit tiirii i¢cin ayr1 bir depo varsa bildirilen

yakit seviyesinin tiirii motorun ¢alistig1 andaki yakit deposunun bilgisini igermelidir.

Servis $01°deki $2F numarali PID’nin &lgekleme biti 100/255°dir. Uzerinde calisma
yapilan aragtan alinan depodaki yakit seviyesinin durumu;

(AE)16 = (174)10~> 174 x (100/255) = %68 olarak hesaplanmaktadir.

Uzerinde calisma yapilan aracin yakit deposu hacmi 50 litre oldugu bilindigine gére,

aracin deposunda 34 litre benzin bulunmaktadir.

Servis $01°de PID $30 ile ara¢ hafizasindaki arizalar silindikten sonraki isinma
cevrimleri sayisinin izlemesi yapilir.

>01 30

41 30 FF
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OBD diizenlemelerine gore 1sinma ¢evrimi; motorun c¢alistirilmasindan itibaren
sogutma suyu sicakliginin en az 22°C artmasi ve minimum 70°C (dizel araglar i¢in

60°C) sicakliga ulasmasi i¢in gereken motor ¢aligsmasi olarak tanimlanmaktadir.

Hesaplanan 1sinma c¢evrimleri sayist bilgisi A baytinda onaltilik sayr tabaninda
verilmektedir. A baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilerek hesaplanan
1sinma cevrimleri sayis1 degerine erisilir. Uzerinde calisma yapilan aragtan alinan

1sinma ¢evrimleri sayist; (FF)1e = (255)10> 255 olarak hesaplanmaktadir.

Bu PID ile ara¢ hafizasindaki arizalar1 silmek i¢in harici test ekipmaninin en son ne
zaman kullanildigina dair bilgi edinilmektedir. Ara¢ hafizasindaki arizalar silindikten
sonra 255’ten fazla 1sinma c¢evrimi gerceklestiyse sayac 255°te  kalir,

sifirlanmamaktadir.

Servis $01°’de PID $31 ile ara¢ hafizasindaki arizalar silindikten sonraki kat edilen
mesafenin izlemesi yapilir.

>01 31

41 31 OF A4

Bu PID ile arac¢ hafizasindaki arizalar1 silmek i¢in harici test ekipmaninin en son ne
zaman kullanildigma dair bilgi edinilmektedir. Ara¢ hafizasindaki arizalar silindikten
sonra kat edilen mesafe 65535 km’den fazla ise saya¢ 65535’te kalmr,

sifirlanmamaktadir.

Hesaplanan kat edilen mesafe sayist bilgisi A ve B baytinda onaltilik say1 tabaninda
verilmektedir. A ve B baytlarinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilerek
hesaplanan kat edilen mesafe sayis1 degerine erisilir. Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan

alinan kat edilen mesafe sayisi; (OFA4)16 = (4004)10—> 4004 km’dir.

Servis $01°de PID $33 ile barometrik basincin durum izlemesi yapilir.
>01 33
41 33 64
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Araca Ozel bir barometre sensOriinden Olciilen atmosfer basinci degeri, o esnada
kullanilan manifold mutlak basing (MAP) sensorii ve kiitle hava akis (MAF) sensorii

girdilerinde kullanilir.

Kontak a¢ik ve motor acik iken barometrik basing sensorii ¢ikartilirsa, sensor bilgileri
aracin RAM hafizasinda saklanir. Bunlarin devaminda aracin bellek hafizasi silinir ya

da akii baglantis1 kesilirse, barometrik basing degerleri dogru degerler olmayabilir.

Hesaplanan barometrik basing degerleri bilgisi A baytinda onaltilik sayr tabaninda
verilmektedir. A baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilerek hesaplanan

barometrik basing degerine erisilir. Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan alman barometrik

basing degeri; (64)16 = (100)10=> 100 kPa olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $34 ile Bank 1-Sensor 1 igin oksijen sensor degerlerinin izlemesi
yapilir.

>01 34

413400 00 7F FF

Dogrusal ya da genis oranli oksijen sensorleri i¢cin hava-yakit denklik orani (lambda) ve

oksijen sensoriiniin maksimum akim degerlerinin goriintiilenmesi i¢in kullanilmaktadir.

Arag¢ ECU’su tarafindan PID $4F desteklenmiyorsa, okunan deger 6l¢eklendirme biti ile
carpilir. PID $4F desteklendigi durumda, hava-yakit denklik oran1 (Data A-B) ya da
oksijen sensorii maksimum akimi (Data C-D) degerlerinden $00 igeren var ise okunan

deger olgeklendirme biti ile carpilir.

Arag¢ ECU’su tarafindan PID $4F destekleniyor ve PID $4F’deki Data A bayt1 $00’dan
biiyiilk bir deger iceriyor ise Ol¢eklendirmeyi ve araligi harici test ekipmani

hesaplayacaktir.

Hesaplanan hava-yakit denklik orani bilgisi A ve B baytlarinda onaltilik say1 tabaninda

verilmektedir. A ve B baytlarinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilerek ve
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ardindan olgekleme biti ile ¢arpilarak hesaplanan hava-yakit denklik oranimna erisilir.
Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan alman hava-yakit denklik orani;

(0000)16 = (0)10> 0 X (2/65535) = 0 olarak hesaplanmaktadir.

Hesaplanan oksijen sensoriiniin maksimum akim degeri bilgisi C ve D baytlarinda
onaltilik say1 tabaninda verilmektedir. C ve D baytlarinin degeri onaltilik tabandan
onluk tabana cevrilerek ve ardindan 6lgekleme biti ile carpilarak hesaplanan oksijen
sensoriiniin maksimum akim degerine erisilir. Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan alinan
oksijen sensoriiniin maksimum akim degeri;

(TFFF)16 = (32767)10~> 32767 x (128/32768)-128 = 0 mA olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $3C ile Bank 1-Sensor 1 igin katalizor sicaklik degerlerinin izlemesi

yapilir.
>01 3C
41 3C 06 09

PID $3C; Bank 1 katalizor sicakligimi ya da Bank 1-Sensor 1 katalizor sicaklik

sensOriiniin degerini gostermektedir.

Hesaplanan katalizor sicaklik degeri bilgisi A ve B baytinda onaltilik say1 tabaninda
verilmektedir. A ve B baytlariin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilir, elde

edilen deger ile dlgekleme biti carpilarak hesaplanan katalizor sicaklik degerine erisilir.
Servis $01°deki $3C numarali PID’nin Slcekleme biti (x0,1)-40’tir. Uzerinde ¢alisma
yapilan aragtan alinan katalizor sicaklik degeri bilgisi;

(0609)16 = (1545)10-> 1545 x (0,1)-40 = 114,5°C"dir.

Servis $01°de PID $41 ile mevcut siirlis ¢evrimindeki izlemelerin etkinlestirme ve

tamamlanma durumlarinin izlemesi yapilir.
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PID $41 ile izlemelerin tamamlanip tamamlanmadigi tespitinden 6nce PID $01 ile

izlemelerin desteklenip desteklenmedigi durumuna bakilir. Desteklenen izlemeler i¢in

PID $41 ile izleme durumlarina bakilir.

>01 41

41410007 E1E1L

A baytinda;

0-7 bitleri rezerve edilmistir, 0 olarak rapor edilecektir.

B baytinda;

Misfire izlemesi desteklendigi durumda; 0. bit degeri 0 ise misfire izlemesi
devre disidir, 0. bit degeri 1 ise misfire izlemesi etkinlestirilmistir. Misfire
izlemesi desteklenmiyorsa 0.bitin degeri O olur.

Kapali dongii yakit sistemi izlemesi desteklendigi durumda; 1. bit degeri O ise
kapal1 dongii yakit sistemi izlemesi devre disidir, 1. bit degeri 1 ise kapali dongii
yakit sistemi izlemesi etkinlestirilmistir. Kapali dongii yakit sistemi izlemesi
desteklenmiyorsa 1.bitin degeri 0 olur.

Kapsamli bilesen sistemi izlemesi desteklendigi durumda; 2. bit degeri 0 ise
kapsamli bilesen sistemi izlemesi devre disidir, 2. bit degeri 1 ise kapsaml
bilesen sistemi izlemesi etkinlestirilmistir. Kapsamli bilesen sistemi izlemesi
desteklenmiyorsa 2.bitin degeri 0 olur.

3. bit degeri; 0 ise benzinli bir ara¢ oldugunu, 1 ise dizel bir ara¢ oldugunu
belirtmektedir.

Misfire izlemesi desteklendigi durumda; 4. bit degeri 0 ise misfire izlemesinin
tamamlandigini, 4. bit degeri 1 ise misfire izlemesinin tamamlanmadigini
belirtmektedir. Misfire izlemesi desteklenmiyorsa 4.bitin degeri 0 olur.

Kapali dongii yakit sistemi izlemesi desteklendigi durumda; 5. bit degeri O ise
kapal1 dongii yakit sistemi izlemesinin tamamlandigini, 5. bit degeri 1 ise kapali
dongii yakit sistemi izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. Kapali dongii

yakit sistemi izlemesi desteklenmiyorsa 5.bitin degeri O olur.
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Kapsamli bilesen sistemi izlemesi desteklendigi durumda; 6. bit degeri O ise
kapsamli bilesen sistemi izlemesinin tamamlandigini, 6. bit degeri 1 ise
kapsamli bilesen sistemi izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir.
Kapsamli bilesen sistemi izlemesi desteklenmiyorsa 6.bitin degeri 0 olur.

7. bit ise ISO/SAE tarafindan rezerve edilmistir.

C baytinda (benzinli araglar igin);

Katalizor sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 0. bit degeri 0 ise katalizor
sistemi izlemesi devre digidir, 0. bit degeri 1 ise katalizor sistemi izlemesi
etkinlestirilmistir. Katalizor sistemi izlemesi desteklenmiyorsa 0.bitin degeri 0
olur.

Isiticili katalizor sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 1. bit degeri O ise
isiticili katalizor sistemi izlemesi devre disidir, 1. bit degeri 1 ise 1siticili
katalizor sistemi izlemesi etkinlestirilmistir. Isiticili katalizor sistemi izlemesi
desteklenmiyorsa 1.bitin degeri 0 olur.

Evaporatif sistem izlemesinin desteklendigi durumda; 2. bit degeri 0 ise
evaporatif sistem izlemesi devre disidir, 2. bit degeri 1 ise evaporatif sistem
izlemesi etkinlestirilmistir. Evaporatif sistem izlemesi desteklenmiyorsa 2.bitin
degeri 0 olur.

Ikincil hava sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 3. bit degeri 0 ise ikincil
hava sistemi izlemesi devre disidir, 3. bit degeri 1 ise ikincil hava sistemi
izlemesi etkinlestirilmistir. Ikincil hava sistemi izlemesi desteklenmiyorsa
3.bitin degeri 0 olur.

4. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0’dir.
Oksijen sensoril izlemesinin desteklendigi durumda; 5. bit degeri 0 ise oksijen
sensOrii izlemesi devre disidir, 5. bit degeri 1 ise oksijen sensorli izlemesi
etkinlestirilmistir. Oksijen sensorii izlemesi desteklenmiyorsa 5.bitin degeri 0
olur.

Oksijen sensoril 1siticist izlemesinin desteklendigi durumda; 6. bit degeri 0 ise
oksijen sensorii 1siticist izlemesi devre disidir, 6. bit degeri 1 ise oksijen sensorii
siticist  izlemesi  etkinlestirilmigtir.  Oksijen sensOrii  1siticisi  izlemesi

desteklenmiyorsa 6.bitin degeri 0 olur.
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EGR velveya VVT sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 7. bit degeri 0
ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesi devre disidir, 7. bit degeri 1 ise EGR
ve/veya VVT sistemi izlemesi etkinlestirilmistir. EGR ve/veya VVT sistemi

izlemesi desteklenmiyorsa 7.bitin degeri O olur.

C baytinda (dizel araglar i¢in);

Metan olmayan hidrokarbon katalizorii sistemi izlemesinin desteklendigi
durumda; 0. bit degeri 0 ise metan olmayan hidrokarbon katalizorii sistemi
izlemesi devre disidir, 0. bit degeri 1 ise metan olmayan hidrokarbon katalizorii
sistemi izlemesi etkinlestirilmistir. Metan olmayan hidrokarbon Kkatalizorii
sistemi izlemesi desteklenmiyorsa 0.bitin degeri O olur.

Segici katalitik indirgeyici izlemesinin desteklendigi durumda; 1. bit degeri O ise
secici katalitik indirgeyici izlemesi devre disidir, 1. bit degeri 1 ise segici
katalitik indirgeyici izlemesi etkinlestirilmistir. Secici katalitik indirgeyici
izlemesi desteklenmiyorsa 1.bitin degeri O olur.

2. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0’dur.
Basing yiikseltici sistem izlemesinin desteklendigi durumda; 3. bit degeri O ise
basing yiikseltici sistem izlemesi devre disidir, 3. bit degeri 1 ise basing
yiikseltici sistem izlemesi etkinlestirilmistir. Basing yiikseltici sistem izlemesi
desteklenmiyorsa 3.bitin degeri O olur.

4. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0°dur.
Egzoz gazi1 sensor izlemesinin desteklendigi durumda; 5. bit degeri 0 ise egzoz
gaz1 sensOr izlemesi devre disidir, 5. bit degeri 1 ise egzoz gazi sensor izlemesi
etkinlestirilmistir. Egzoz gazi1 sensor izlemesi desteklenmiyorsa 5.bitin degeri 0
olur.

Partikiil madde filtreleme izlemesinin desteklendigi durumda; 6. bit degeri 0 ise
partikiil madde filtreleme izlemesi devre disidir, 6. bit degeri 1 ise partikiil
madde filtreleme izlemesi etkinlestirilmistir. Partikiil madde filtreleme izlemesi
desteklenmiyorsa 6.bitin degeri 0 olur.

EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 7. bit degeri 0
ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesi devre disidir, 7. bit degeri 1 ise EGR
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ve/veya VVT sistemi izlemesi etkinlestirilmistir. EGR ve/veya VVT sistemi

izlemesi desteklenmiyorsa 7.bitin degeri O olur.

D baytinin (benzinli araglar i¢in);

Katalizor sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 0. bitin degeri 0 ise
katalizor sistemi izlemesinin tamamlandigini, 0. bitin degeri 1 ise katalizor
sisteminin izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. Katalizor sistemi
izlemesinin desteklenmedigi durumda; 0. bitin degeri O ise katalizor sistemi
izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

Isiticili katalizor sisteminin izlemesinin desteklendigi durumda; 1. bitin degeri 0
ise 1s1ticili katalizor sisteminin izlemesinin tamamlandigini, 1. bitin degeri 1 ise
isiticilt katalizOr  sisteminin izlemesinin tamamlanmadigin1  belirtmektedir.
Isiticili katalizor sisteminin izlemesinin desteklenmedigi durumda; 1. bitin
degeri 0 ise 1siticili katalizor sisteminin izlemesi uygulanamaz oldugunu
belirtmektedir.

Evaporatif sistemin izlemesinin desteklendigi durumda; 2. bitin degeri 0 ise
evaporatif sistemin izlemesinin tamamlandigini, 2. bitin degeri 1 ise evaporatif
sistemin izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. Evaporatif sistemin
izlemesinin desteklenmedigi durumda; 2. bitin degeri 0 ise evaporatif sistemin
izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

Ikincil hava sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 3. bitin degeri 0 ise
ikincil hava sistemi izlemesinin tamamlandigini, 3. bitin degeri 1 ise ikincil hava
sistemi izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. Ikincil hava sistemi
izlemesinin desteklenmedigi durumda; 3. bitin degeri 0 ise ikincil hava sistemi
izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

4. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0°dur.
Oksijen sensorii izlemesinin desteklendigi durumda; 5. bitin degeri 0 ise oksijen
sensOrii izlemesinin tamamlandigini, 5. bitin degeri 1 ise oksijen sensorii
izlemesinin tamamlanmadigin1 belirtmektedir. Oksijen sensorii izlemesinin
desteklenmedigi durumda; 5. bitin degeri 0 ise oksijen sensorii izlemesinin

uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.
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Oksijen sensoril 1siticisinin izlemesinin desteklendigi durumda; 6. bitin degeri 0
ise oksijen sensorii 1siticisinin izlemesinin tamamlandigini, 6. bitin degeri 1 ise
oksijen sensorii 1siticisinin izlemesinin tamamlanmadigint  belirtmektedir.
Oksijen sensorii 1siticisinin izlemesinin desteklenmedigi durumda; 6. bitin degeri
0 1se oksijen sensorii 1siticisinin izlemesinin uygulanamaz oldugunu
belirtmektedir.

EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 7. bitin degeri 0
ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin tamamlandigini, 7. bitin degeri 1 ise
EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. EGR
ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklenmedigi durumda; 7. bitin degeri 0 ise

EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

D baytinin (dizel araglar i¢in);

Hidrokarbon katalizorii izlemesinin desteklendigi durumda; 0. bitin degeri 0 ise
hidrokarbon katalizorii izlemesinin tamamlandigini, 0. bitin degeri 1 ise
hidrokarbon  katalizérii  izlemesinin  tamamlanmadigin1  belirtmektedir.
Hidrokarbon katalizorii izlemesinin desteklenmedigi durumda; 0. bitin degeri 0
ise hidrokarbon katalizorii izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.
Katalitik indirgeyicinin izlemesinin desteklendigi durumda; 1. bitin degeri O ise
katalitik indirgeyicinin izlemesinin tamamlandigini, 1. bitin degeri 1 ise katalitik
indirgeyicinin  izlemesinin  tamamlanmadigint  belirtmektedir.  Katalitik
indirgeyicinin izlemesinin desteklenmedigi durumda; 1. bitin degeri 0 ise
katalitik indirgeyicinin izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

2. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0°dur.
Basing ylikseltici sistem izlemesinin desteklendigi durumda; 3. bitin degeri O ise
basing yiikseltici sistem izlemesinin tamamlandigini, 3. bitin degeri 1 ise basing
yiikseltici  sistem izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. Basing
yiikseltici sistem izlemesinin desteklenmedigi durumda; 3. bitin degeri O ise
basing yiikseltici sistem izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

4. bit degeri ise ISO/SAE tarafindan rezerve olarak ayarlanmistir, degeri 0°dur.
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o Egzoz gaz sensor izlemesinin desteklendigi durumda; 5. bitin degeri 0 ise egzoz
gaz sensor izlemesinin tamamlandigini, 5. bitin degeri 1 ise egzoz gaz sensor
izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. Egzoz gaz sensor izlemesinin
desteklenmedigi durumda; 5. bitin degeri 0 ise egzoz gaz sensor izlemesinin
uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

e Partikiil madde filtre izlemesinin desteklendigi durumda; 6. bitin degeri 0 ise
partikiill madde filtre izlemesinin tamamlandigini, 6. bitin degeri 1 ise basing
partikiill madde filtre izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. Partikiil
madde filtre izlemesinin desteklenmedigi durumda; 6. bitin degeri 0 ise partikiil
madde filtre izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

e EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklendigi durumda; 7. bitin degeri 0
ise EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin tamamlandigini, 7. bitin degeri 1 ise
EGR velveya VVT sistemi izlemesinin tamamlanmadigini belirtmektedir. EGR
ve/veya VVT sistemi izlemesinin desteklenmedigi durumda; 7. bitin degeri O ise

EGR ve/veya VVT sistemi izlemesinin uygulanamaz oldugunu belirtmektedir.

Servis $01°de PID $42 ile ECU’nun giris gerilimi degerlerinin izlemesi yapilir.
>01 42
41 42 2F 1E

Normal sartlar altinda ECU gerilimi, arag akiisii gerilimi ile ayn1 degerde olmaktadir. 42
Volt gerilim sistemlerine sahip araglarda farkli sistemler icin birden fazla gerilim
degerleri kullanilabilmektedir. 42 Volt gerilim degeri kullanilan sistemlerde, ECU giris

gerilim degeri arag akiisii gerilim degerinden farkli olabilmektedir.

Hesaplanan ECU giris gerilim degeri bilgisi A ve B baytinda onaltilik say1 tabaninda
verilmektedir. A ve B baytlarinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana ¢evrilir, elde

edilen deger ile 6l¢ekleme biti ¢arpilarak hesaplanan ECU giris gerilim degerine erisilir.
Servis $01°deki $42 numarali PID’nin 6l¢ekleme biti (0,001)’dir. Uzerinde calisma

yapilan aragtan alinan ECU giris gerilim degeri bilgisi;
(2F1E)16 = (12062)10~> 12062 x (0,001)-40 = 12,062 Volt’tur.
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Servis $01°de PID $43 ile mutlak motor yiikii degerinin izlemesi yapilir.
>01 43
41 4300 00

Mutlak motor yiikii degeri, emme stroku basina hava kiitlesinin normallestirilmis

degeridir, ylizde olarak goriintiillenmektedir.

Mutlak motor yiikii degeri, PID $04 ile hesaplanan motor yiikii degerinden farklidir.
Mutlak motor yiikii degeri su sekilde hesaplanmaktadir;
[Hava kiitlesi (g/emme stroku)] / [1,184 (g/litre) x Silindir hacmi (litre/emme stroku)]

Mutlak motor yiikii degeri; atmosferik emisli motorlarda %0-95 arasinda degisirken,

asir1 emisli motorlarda %0-400 arasinda degigsmektedir.

Kontak anahtar1 agik ve motor kapali durumda iken mutlak motor yiikii degeri %0’ dir.

Tahrik i¢in igten yanmali motorlari kullanan tiim araglar Servis $01’deki $04 numarali

PID’y1 desteklemelidir.

Hesaplanan mutlak motor yiikii degeri A ve B baytlarinda onaltilik sayi tabaninda
verilmektedir. A ve B baytlariin degeri onaltilik tabandan onluk tabana cevrilir, elde
edilen deger ile Olgcekleme biti carpilarak hesaplanan mutlak motor yiikii degerine

erigilir.

Servis $01°deki $43 numarali PID’nin dl¢ekleme biti (100/255)tir. Uzerinde calisma
yapilan aragtan alinan mutlak motor ytikii degeri bilgisi;

(0000)16 = (0)10=> 0Ox (100/255) = %0’dur.

Servis $01°de PID $44 ile komutlu yakit/hava denklik oran1 izlemesi yapilir.
>01 44
41 44 FF FF
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Geleneksel oksijen sensoOrii kullanan benzinli araglardaki yakit kontrol sistemi, acgik
dongiideyken  komutlu yakit/hava  denklik oranin1  gostermektedir.  Genis
aralikli/dogrusal oksijen sensorlerini kullanan yakit kontrol sistemlerinde ise hem agik

dongiide hem de kapal1 dongiide komutlu yakit/hava denklik oran1 gosterilmektedir.

Hava/yakit denklik oran1 = (Stokiyometrik hava/yakit oran1) / (Gergek hava/yakit orani)
Hava/yakit denklik orani; >1 ise zengin karigim, <1 ise fakir karigim olur.
Yakit/hava denklik oran1 = (Stokiyometrik yakit/hava orani) / (Gergek yakit/hava orant)

Yakit/hava denklik orani; >1 ise fakir karisim, <1 ise zengin karisim olur.

Komutlu yakit/hava denklik orani; stokiyometrik hava/yakit oranini ile lambda
degerinin ¢arpilmasiyla elde edilir. Ornegin benzin i¢in stokiyometrik oran 14,64:1 “dir.
Yakat kontrol sistemi lambda komutunu 0,95 olarak verirse;

komutlu hava/yakit denklik oran1 = 14,64 x 0,95 = 13,9 olur.

Hesaplanan komutlu yakit/hava denklik orani bilgisi A ve B baytlarinda onaltilik say1
tabaninda verilmektedir. A ve B baytlarinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana
cevrilir, elde edilen deger dlgekleme biti ile ¢arpilarak hesaplanan komutlu yakit/hava

denklik oranina erisilir.

Servis $01°deki $44 numarali PID’nin Sl¢ekleme biti (2/65535)’tir. Uzerinde calisma
yapilan aragtan alinan komutlu yakit/hava denklik orant;

(FFFF)16 = (65535)10> 65535 X (2/65535) = 2 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $45 ile bagil gaz kelebegi konumunun durum izlemesi yapilir.
>01 45
414518

Bagil (6grenilmis) gaz kelebegi konum sensoriiniin ¢aligma prensibi giris/cikis voltaj
degerleri ile olgiiliir. Ornegin aragta 0-5 voltluk bir sensoér kullaniliyorsa ve gaz
kelebeginin kapali konumundaki sensor gerilimi 1 volt ise gaz kelebegi konumu; (1-(1))

I'5 =9%0dir. Sensor gerilimi 2,5 volt ise gaz kelebegi konumu; (2,5-(1)) / 5 = %30°dur.
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Gaz kelebegi kapali durumda iken bagil gaz kelebegi konumu %0 degerini
gostermektedir. Gaz kelebeginin kapali durumda iken gerilim iiretmesi nedeniyle, gaz
kelebegi tam agik halde iken bagil gaz kelebegi konumu %100°den daha diisiik deger

almaktadir.

Servis $01°deki $45 numarali PID nin &lgekleme biti 100/255°dir. Uzerinde calisma
yapilan aragtan alinan bagil gaz kelebegi konumunun diizeltmesi;

(18)16 = (24)10~> 24 x (100/255) = %9.,41 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $46 ile ortam havasi sicakliginin izlemesi yapilir.
>01 46
41 46 4A

Ortam havast sicakligi, dogrudan (IAT sensoriiyle) ya da dolayli olarak (MAP

sensoriiyle) dlgiilerek hesaplanabilir.

Hesaplanan ortam havasi sicakligi bilgisi A baytinda onaltilik say1 tabaninda
verilmektedir. A baytinin degeri onaltilik tabandan onluk tabana ¢evrilir, elde edilen

degerden Olgekleme biti ¢ikartilarak hesaplanan ortam havasi sicakligi degerine erisilir.

Servis $01°deki $46 numarali PID’nin Slcekleme biti 40°tir. Uzerinde galisma yapilan
aragtan alinan ortam havasi sicakligi;

(4A)16 = (74)10~> 74-(40) = 34°C’dir.

Servis $01°de PID $47 ile mutlak gaz kelebegi “B” konumunun durum izlemesi yapilir.
>01 47
4147 33

Mutlak gaz kelebegi “B” konum sensoriiniin ¢aligma prensibi girig/cikis voltaj degerleri
ile 6lciiliir. Ornegin aragta 0-5 voltluk bir sensor kullaniliyorsa ve sensor gerilimi 1 volt

ise gaz kelebegi “B”nin konumu (1/5=0,2) %20°dir.
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Mutlak gaz kelebegi konumu %0 ile %100 arasinda bir deger olarak goriintiilenecektir.
Gaz kelebegi “B” konumu, rdlantide %0’dan fazla oldugu ve tamamen agik oldugu

durumda ise %100’den az oldugu bilinmektedir.

Servis $01°deki $47 numarali PID nin dlgekleme biti 100/255°dir. Uzerinde ¢alisma
yapilan aragtan alinan mutlak gaz kelebegi “B” konumunun diizeltmesi;

(34)16 = (51)10~> 51 x (100/255) = %20 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $49 ile gaz pedali “D” konumunun durum izlemesi yapilir.
>01 49
41 49 26

Gaz pedali “D” konum sensoriiniin ¢aligma prensibi girig/cikis voltaj degerleri ile
dlciiliir. Ornegin aracta 0-5 voltluk bir sensor kullaniliyorsa ve sensor gerilimi 1 volt ise

gaz pedal1 “D” konumu (1/5=0,2) %20°dir.

Gaz pedali “D” konumu %0 ile %100 arasinda bir deger olarak goriintiilenecektir. Gaz
pedali “D” konumu, rolantide %0’dan fazla oldugu ve tamamen acik oldugu durumda

ise %100°den az oldugu bilinmektedir.

Servis $01°deki $49 numarali PID’nin dlgekleme biti 100/255°dir. Uzerinde calisma
yapilan aragtan alinan gaz pedali “D” konumunun diizeltmesi;

(26)16 = (38)10~> 38 x (100/255) = %14,90 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $4A ile gaz pedali “E” konumunun durum izlemesi yapilir.
>01 4A
41 4A 13

Gaz pedali “E” konum sensoriiniin ¢alisma prensibi giris/¢ikis voltaj degerleri ile
olgiiliir. Ornegin aragta 0-5 voltluk bir sensor kullaniliyorsa ve sensdr gerilimi 1 volt ise

gaz pedal1 “E” konumu (1/5=0,2) %20°dir.
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Gaz pedali “E” konumu %0 ile %100 arasinda bir deger olarak goriintiilenecektir. Gaz
pedali “E” konumu, rolantide %0’dan fazla oldugu ve tamamen a¢ik oldugu durumda

ise %100°den az oldugu bilinmektedir.

Servis $01°deki $4A numarali PID’nin &lgekleme biti 100/255°dir. Uzerinde calisma
yapilan aragtan alinan gaz pedali “E” konumunun diizeltmesi;

(13)16 = (38)10~> 38 x (100/255) = %7,45 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $4C ile komutlu gaz kelebegi aktiiator kontroliiniin izlemesi yapilir.
>01 4C
41 AC 4A

Komutlu gaz kelebegi aktiiator kontrol sistemi, gaz kelebegi acikliginin miktarini
kontrol etmek i¢in kullanilir ve degeri ytlizde olarak goriintiilenir. Komutlu gaz kelebegi
aktiiator kontrol degeri %0 ise gaz kelebegi tamamen kapalidir, %100 ise gaz kelebegi

tamamen agiktir.

Gaz kelebeginde lineer ya da step motor kullaniliyorsa, ara pozisyonlarda sayag sayisina
gore gaz kelebegi konum vyiizdesini gdsterecektir. Ornegin 128 sayaca sahip bir

kademeli motor, 64 sayimda gaz kelebegi konumunu %50 olarak goriintiileyecektir.

Servis $01°deki $4C numarali PID’nin Slgekleme biti 100/255°dir. Uzerinde calisma
yapilan aragtan alinan komutlu gaz kelebegi aktiiator kontroliiniin degeri;

(4A)16 = (74)10~> 74 x (100/255) = %29,02 olarak hesaplanmaktadir.

Servis $01°de PID $51 ile i¢ten yanmali motor tarafindan kullanilan yakit tiiriiniin
izlemesi yapilir.

>0151

415101

Icten yanmali motor tarafindan kullanilan yakit tiiriiniin izlemesi ile aracin yakit sistemi

hakkinda bilgi edinilir. Aracin tek yakith, ¢ift yakitlh ya da alternatif yakith oldugunu
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gosterir. Tek yakithi motorlar, tek tip yakitla calisir (benzin, dizel gibi). Cift yakith
motorlar ise iki yakitin karisimi ile ¢aligabilir (benzin-etanol gibi EO, E85, E100).
Alternatif yakithh motorlar ise iki yakittan bir tanesi ile (karisim olmadan)
calisabilmektedir (benzin, LPG gibi). Hibrit araglarda da PID $51 kullanilmaktadir, arag
tahriginin hangi sistemle (benzin, elektrik, benzin+elektrik) yapildigr hakkinda bilgi

vermektedir.

Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan alinan i¢ten yanmali motor tarafindan kullanilan yakit

tirti; (01)16—> Benzin olarak gozlemlenmektedir.

Servis $01°de PID $56 ile uzun siireli ikincil oksijen sensorii ile yakit ayarlama izlemesi
yapilir.

>01 56

4156 80

Uzun siireli ikincil yakit ayari, ikincil kapali dongii geri besleme sistemini kullanarak

hava/yakit oranin1 ayarlayan benzinli araglar tarafindan desteklenmektedir.

Uzun siireli ikincil yakit ayarit hem agik dongli hem de kapali dongii yakit kontroliinde,
verilerin talep edildigi anda yakit kontrol algoritmasi tarafindan halihazirda

kullanilmakta olan diizeltmeyi belirtecektir.

Aragta Bank 3’iin olmas1 ve bu bank iizerinde herhangi bir oksijen sensorii bulunmasi

halinde Data A bayti ile birlikte Data B baytina da cevap vermek zorundadir.

Servis  $01°deki $56 numarali PID’nin  Olgekleme biti  (100/128)-100diir.
Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan alinan kisa siireli yakit ayarlama diizeltmesi;

(80)16 = (128)10 = [128 x (100/128)]-100 = %0 olarak hesaplanmaktadir.
Acik dongii sirasinda yakitta herhangi bir diizeltme kullanilmazsa, uzun siireli ikincil

yakit ayart %0 diizeltme bildirecektir. Uzun siireli ikincil yakit ayari, yakit kontrol

algoritmasi tarafindan hig¢ kullanilmiyorsa ise $56 numarali PID desteklenmeyecektir.
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4.1.2. Servis $02 ¢oziimlemesi

Servis $02 ile dondurulmus veri ¢ergeve (freeze frame) verilerine erisilmektedir. Arag
hafizasinda freeze frame’e neden olan ariza olmasi durumunda, arizanin olustugu
andaki kayit altma alinan ara¢ sensdr ve eyleyici verilerine erisilmektedir. Uzerinde
calisma yapilan aragta;

e Servis $02°de desteklenen ve desteklenmeyen PID’lerin sorgusu yapildi

e Desteklenen PID’ler tespit edildi

e Arac¢ hafizasinda freeze frame’e neden olan ariza ya da arizalarin sayisina

bakildi
@ Termite 3.3 (by CompuPhase) = X
| COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | | settings About | | Close
020000

7/EG8074200007E 3F 8003
7JE9807420000581848001

>02 20 00
JEGB8074220002006 2001
JE980742200000000001

>02 40 00
JEBB8074240007EDOB400
7/E9807 424000 40 00 00 0O

>02 60 00
NO DATA

>02 80 00
NO DATA

>02 A0 00
NO DATA

>02 Co 00
NO DATA

>02ED 00
NO DATA

Sekil 4.5. Servis $02 i¢in desteklenen ve desteklenmeyen PID’lerin sorgulanmasi

Mesaj ID’si 7E8 olan ECU’dan aldigimiz veriler dort bayttan (7E 3F 80 03)
olusmaktadir.Bu dort bayt; Data A, Data B, Data C, Data D olarak adlandirilmaktadir.
Cevap mesajinda yer alan bu baytlar onaltilik say1 tabaninda olup, onaltilik sayi

tabanindan ikilik say1 tabanina gevrilir. Bu ¢evrim sonrasinda ikilik say1 tabanindaki
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degeri “1” olan PID’ler desteklenen PID’lerdir. Desteklenen PID’lere bakarak, arag
hafizasinda freeze frame’e neden olan bir ariza meydana geldiginde kayit altina alinacak

sensOr ve eyleyici datalarinin hangilerinin oldugu bilgisine erisilir.

@ Termite 3.3 (by CompuPhase) = X

| COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | ' settings About Close
020000

7E88074200007E 3F8003

7E980742000058188001

>02 02 00
7E880542 02000000
7E98054202000000

Sekil 4.6. Servis $02 i¢in $02 numarali PID’nin sorgulanmasi

Servis $02’de PID $02 ve $00 numarali frame ile $00 numarali freeze frame’deki
datalarin saklanmasina neden olan ariza kodunu gdsterir.

>02 02 00

42 02 00 00 00

Yanit mesaji Data A ve Data B olmak {izere iki bayttan olusur. Ariza kodunun high byte
degerini Data A, low byte degerini Data B gosterir. Uzerinde ¢alisma yapilan aragtan
alinan verilere gore, ara¢ hafizasinda freeze frame’e neden olan bir arizanin olmadig:

gOriilmiistiir.

4.1.3. Servis $03 ¢oziimlemesi

Servis $03 ile kayit altina alinmig emisyonla ilgili ariza kodlarina erigilmektedir.

Uzerinde ¢alisma yapilan aragta ariza lambas1 yanmamaktadir.

@ Termite 3.3 (by CompuPhase) = X
| COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | | settings | | Clear About Close
03

JEB8024300

7E98024300

Sekil 4.7. Servis $03’iin sorgulanmasi
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Mesaj ID’si 7E8 olan ECU’dan aldigimiz verilerbir bayttan olusmaktadir. Cevap
mesajinda yer alan bu bayt onaltilik say1 tabaninda olup, onluk say1 tabanina gevrilerek

kayit altina alinmis emisyonla ilgili ariza kodlarinin sayisina erisilir.

Servis $03 ile kayit altina alinmis emisyonla ilgili ariza kodlarmin sayisina ve bu
arizalarin ariza kodlarina erisilir.

>03

4300

Uzerinde calisma yapilan aragtan alinan verilere gore, ara¢ hafizasinda kayit altina

alinmis emisyonla ilgili arizanin olmadig1 goriilmiistiir.

4.1.4. Servis $04 ¢oziimlemesi

Servis $04 ile ara¢ hafizasinda bulunan ariza kodlar1 ve kayit altina alinmis verileri

temizlenir.
€D Termite 3.3 (by CompuPhase) = X
I COM3 38400 bps, 8N1, no handshake Settings About Close
>04
7E980144
7EGB037F 0478

Sekil 4.8. Servis $04’{in sorgulanmasi

Alinan yanit mesajina bakildiginda Mesaj ID’si 7E9 olan ECU,hafizasinda bulunan

ariza kodlar1 ve kayit altina alinmis verileri temizlemistir.
Mesaj ID’si 7E8 olan ECU ise 7F kodu ile olumsuz yanit mesaji gondermistir. Olumsuz

yanit mesajindaki son bayta baktigimizda ise; temizleme isteginin dogru sekilde

alindigini ve yanit bekledigini belirtmektedir (bkz. Cizelge3.3.).
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4.1.5. Servis $05 coziimlemesi

CAN haberlesme protokoliinii kullanmayanlar araglarda, Servis $05 ile oksijen sensorii
izlenerek test sonuglarina ait verilere erisilmektedir. Uzerinde c¢alisma yapilan aragta
haberlesme protokolii olarak ISO 15765-4 CAN kullanildigi igin ECU’lar Servis $05°e
yanit mesajt olarak “NO DATA” mesajin1 gondermektedir.

@ Termite 3.3 (by CompuPhase) = X

I COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | | settings About | | Close

0500

NO DATA

Sekil 4.9. Servis $05’in sorgulanmasi

4.1.6. Servis $06 coziimlemesi

CAN haberlesme protokoliinii kullanan araglarda, Servis $06 ile sistem ve bilesenler
izlenerek test sonuglaria erisilmektedir. Uzerinde ¢alisma yapilan aragta;

e Servis $06’da desteklenen ve desteklenmeyen OBDMID’lerin sorgusu yapildi

e Desteklenen OBDMID’ler tespit edildi

e Desteklenen OBDMID’lerin sorgulamasi yapilarak araca ait test sonuglarina

erisim saglandi

@ Termite 3.3 (by CompuPhase) = x

COM3 38400 bps, 8N 1, no handshak | | settings About || Close

>06 00
JEGE8064600CO00ODD DT

>06 20
/EB 680646 20800008 01

>06 40
JEGB064640C00000M

>06 60
7E6 6 06 46 60 00 00 00 01

>06 80
7E6 806 46 80 00 D0 00 D1

>06 A0
JEB 80646 A078000000

>06 C0
NO DATA

>06ED
MNO DATA

Sekil 4.10. Servis $06 igin desteklenen OBDMID’lerin sorgulanmasi
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Mesaj ID’si 7E8 olan ECU’dan aldigimiz veriler dort bayttan (6rnegin C0-00-00-01)
olusmaktadir. Bu dort bayt; Data A, Data B, Data C, Data D olarak adlandiriimaktadir.
Cevap mesajinda yer alan bu baytlar onaltilik say1 tabaninda olup, onaltilik say:
tabanindan ikilik say1 tabanina g¢evrilir. Bu ¢evrim sonrasinda ikilik say1 tabanindaki
degeri “1” olan PID’ler desteklenen PID’lerdir.Desteklenen PID’leri sorgulayarak,

sistem ve bilesenlerin test sonuglarina erisim saglanmistir.

6 Termite 3.3 (by CompuPhase) = X

[ COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | | settings | | Clear About Close

06 00 >06 41 A
7E68064500C0000001 7E88100A 46 41 8516 20 39
7EG 821 1D E2 30 6F AA AA AA

>06 01

7E88100A 4601830585 Al 06 42

7E8 8 21 33 36 FF FF AA AA AA 7EB8100A46 4281140088
7EB 821000007 E4 AA AA AA

>06 02

/E68102E 460201 0A16B6
7E882116B616 B6 02 02 DA
7/E882216B616B6 16 B6 02
7E682305100064000004
/E8824E202070A023000
7ES 825000668 0208 0DA19
7ES8 826 A01810 FF FF AAAA

>06 21
7EB8100A 462181 2F34F8
7EB8 82127 10 FF FF AA AA AA

>06 35

7E88102546 3583 9C06 30
7/E8821062F183835829C
7E68220630062F 183835
7E8823819C0271 EA3E 02
7/E8824C835803C0271 EA
7EB B8 25 3E 02 C8 AA AA AA AA

>06 A2

7EB8101346 A20C 240001
7E8821 0000 FFFFA20B 24
7EB 82200020000 FF FF AA

>06 A3

7EG8101346 A30C240002
7E88210000FFFFA30B 24
7E8 82200010000 FFFFAA

>06 A4

7E88101346 A40C240001
/E88210000FFFFA40B 24
7E88220001 0000 FF FF AA

>06 A5

7E88101346 A50C240001
7E8821 0000 FFFFAS0B 24
7ES 82200010000 FFFFAA

Sekil 4.11. Servis $06 igin OBDMID’lerin talebi

Servis $06’da OBDMID $01 ile Bank 1- Sensor 1°deki egzoz gazi sensoriiniin test

sonuclarina erisilmektedir.

>06 01
46 01 830585 A1 3336 FF FF
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Cizelge 4.2. Servis $06’da OBDMID $01’in yanit mesaji agiklamasi

Data Bayt Degeri
Bayt Aciklama y(hex)g
1 SID: stirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme testi 46

sonuglari istegine yaniti
9 OBDMID (Cizelge 3.6.): 01
Bank 1 — Sensor 1°deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
3 §tandartla$t1r11mls iiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): 83
Uretici tarafindan tanimlanan TID
4 Birim ve 6l¢eklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 05
Deger x (0,0000305)
5 Test degeri-High Byte: (85A1)16 = (34209)10 85
6 Test degeri-Low Byte: (34209x0,0000305) = 1,043 Al
7 Minimum test degeri-High Byte: (3336)16 = (13110)10 33
8 Minimum test degeri-Low Byte: (13110x0,0000305) = 0,39 36
9 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)1s = (65535)10 FF
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x0,0000305) = 1,99 FF

Servis $06’da OBDMID $02 ile Bank 1- Sensor 2’deki egzoz gazi sensoriiniin test

sonuclarna erisilmektedir.

>06 02
46 02 01 0A 16 B6 16 B6 16 B6 02 02 0A 16 B6 16 B6 16 B6 02 05 10 00 64 00 00 04
E2 02 07 0A 02 30 00 00 06 68 02 08 OA 19 A0 18 10 FF FF

Cizelge 4.3. Servis $06’da OBDMID $02’in yanit mesaj1 agiklamasi

Data Bayt Degeri
Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme testi 46

sonuglari istegine yaniti
9 OBDMID (Cizelge 3.6.): 02
Bank 1 — Sensor 2’deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
Standartlagtirilmis tretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): Zengin
3 . . . . 01
karigimdan fakir karigima geg¢is sirasinda sensor esik gerilimi
4 Birim ve 6lgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 0A
Deger x (0,122) mV
5 Test degeri-High Byte: (16B6)1s = (5814)10 16
6 Test degeri-Low Byte: (5814x0,122) = 709 mV B6
7 Minimum test degeri-High Byte: (16B6)1s = (5814)10 16
8 Minimum test degeri-Low Byte: (5814x0,122) = 709 mV B6
9 Maksimum test degeri-High Byte: (16B6)16 = (5814)10 16
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (5814x0,122) = 709 mV B6
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Cizelge 4.3. Servis $06’da OBDMID $02’in yanit mesaji agiklamasi (devam)

11 OBDMID (Cizelge 3.6.): 02
Bank 1 — Sensor 2’deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi

12 Standartlastirilmis iiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): Zengin 02
karisimdan fakir karisima geg¢is sirasinda sensor esik gerilimi

13 Birim ve 6l¢eklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 0A
Deger x (0,122) mV

14 Test degeri-High Byte: (16B6)1s = (5814)10 16

15 Test degeri-Low Byte: (5814x0,122) = 709 mV B6

16 Minimum test degeri-High Byte: (16B6)1s = (5814)10 16

17 Minimum test degeri-Low Byte: (5814x0,122) = 709 mV B6

18 Maksimum test degeri-High Byte: (16B6)1s = (5814)10 16

19 Maksimum test degeri-Low Byte: (56814x0,122) = 709 mV B6

20 OBDMID (Cizelge 3.6.): 02
Bank 1 — Sensor 2’deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
Standartlagtirilmis tiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): Anahtarlama

21 . . : 05
esnasinda zengin karigimdan fakir karigima gec¢is zamani

29 Birim ve 6l¢eklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 10
Deger x (1) ms

23 Test degeri-High Byte: (0064)16 = (100)10 00

24 Test degeri-Low Byte: (100x1) = 0,15 64

25 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00

26 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0s 00

27 Maksimum test degeri-High Byte: (04E2):6= (1250)10 04

28 Maksimum test degeri-Low Byte: (1250x1) = 1,25 s E2

29 OBDMID (Cizelge 3.6.): 02
Bank 1 — Sensor 2’deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi

30 Standartlastirilmis tiretici taniml1 TID (Cizelge 3.8.): 07
Test dongiisiinde hesaplanan minimum sensor gerilim degeri

31 Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 0A
Deger x (0,122) mV

32 Test degeri-High Byte: (0230)16 = (560)10 02

33 Test degeri-Low Byte: (560x0,122) = 68,32 mV 30

34 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00

35 Minimum test degeri-Low Byte: (0x0,122) = OmV 00

36 Maksimum test degeri-High Byte: (0668)16 = (1640)10 06

37 Maksimum test degeri-Low Byte: (1640x0,122) = 200 mV 68

38 OBDMID (Cizelge 3.6.): 02
Bank 1 — Sensor 2’deki egzoz gaz sensoriiniin izlemesi
Standartlastirilmis tiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.):

39 . . e - . 08
Test dongiisiinde hesaplanan maksimum sensor gerilim degeri

40 Birim ve 6l¢eklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 0A
Deger x (0,122) mV

41 Test degeri-High Byte: (19A0)16 = (6560)10 19

42 Test degeri-Low Byte: (6560x0,122) = 800,3 mV A0

43 Minimum test degeri-High Byte: (1810)16 = (6160)10 18

44 Minimum test degeri-Low Byte: (6160x0,122) = 751,5 mV 10

45 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)16 = (65535)10 FF

46 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x0,122) = 7,99 V FF
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Servis $06’da OBDMID $21 ile Bank 1’deki katalizoriin test sonuglarina erisilmektedir.
>06 21
46 21 81 2F 34 F8 27 10 FF FF

Cizelge 4.4. Servis $06’da OBDMID $21’in yanit mesaji agiklamasi

Data Bayt Degeri
Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme testi 46

sonuglari istegine yaniti
9 OBDMID (Cizelge 3.6.): 21
Bank 1’deki katalizor izlemesi
3 Standartlastirilmis tiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): 81
Uretici tarafindan tanimlanan TID
4 Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): oF
Deger x (0,01) %
5 Test degeri-High Byte: (34F8)16 = (13560)10 34
6 Test degeri-Low Byte: (13560x0,01) = %135,6 F8
7 Minimum test degeri-High Byte: (2710)16 = (10000)10 27
8 Minimum test degeri-Low Byte: (10000x0,01) = 96100 10
9 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)16 = (65535)10 FF
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x0,01) = %0655,35 FF

Servis $06°’da OBDMID $35 ile Bank 1’deki VVT’nin test sonuglarina erisilmektedir.
>06 35

46 3583 9C 06 30 06 2F 18 38 3582 9C 06 30 06 2F 18 38 3581 9C 02 71 EA 3E 02
C835809C0271EA3E02C8

Cizelge 4.5. Servis $06’da OBDMID $35’in yanit mesaj1 agiklamasi

Data Bayt Aciklama Bay(th]e);)gerl

1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme testi 46
sonuglari istegine yaniti

5 OBDMID (Cizelge 3.6.): 35
Bank 1’deki VVT izlemesi

3 Standartlagtirilmus tiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): 83
Uretici tarafindan tammlanan TID

4 Birim ve 6lgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 9C
Deger x (0,01)° (ag1)
Test degeri-High Byte: (0630)16 = (1584)10 06
Test degeri-Low Byte: (1584x0,01) = 15,84° 30
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Cizelge 4.5. Servis $06’da OBDMID $35’in yanit mesaji agiklamasi (devam)

Minimum test degeri-High Byte: (062F)16 = (1583)10 06
Minimum test degeri-Low Byte: (1583x0,01) = 15,83° 2F
Maksimum test degeri-High Byte: (1838)16= (6200)10 18

10 Maksimum test degeri-Low Byte: (6200x0,01) = 62° 38

11 OBDMID (Cizelge 3.6.): 35
Bank 1’deki VVT izlemesi

12 Standartlagtirilmus tiretici tanimhi TID (Cizelge 3.8.): 82
Uretici tarafindan tanimlanan TID

13 Birim ve 6lgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 9C
Deger x (0,01)° (ag1)

14 Test degeri-High Byte: (0630)16 = (1584)10 06

15 Test degeri-Low Byte: (1584x0,01) = 15,84° 30

16 Minimum test degeri-High Byte: (062F)1 = (1583)10 06

17 Minimum test degeri-Low Byte: (1583x0,01) = 15,83° 2F

18 Maksimum test degeri-High Byte: (1838)16= (6200)10 18

19 Maksimum test degeri-Low Byte: (6200x0,01) = 62° 38

20 OBDMID (Cizelge 3.6.): 35
Bank 1’deki VVT izlemesi

21 Standartlagtirilmus tiretici taniml1 TID (Cizelge 3.8.): 81
Uretici tarafindan tammlanan TID

29 Birim ve 6lgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 9C
Deger x (0,01)° (ag1)

23 Test degeri-High Byte: (0271)16 = (625)10 02

24 Test degeri-Low Byte: (625x0,01) = 6,25° 71

25 Minimum test degeri-High Byte: (EA3E)1s = (59966)10 EA

26 Minimum test degeri-Low Byte: (59966x0,01) = 599,66° 3E

27 Maksimum test degeri-High Byte: (02C8)1s= (712)10 02

28 Maksimum test degeri-Low Byte: (712x0,01) = 7,12° C8

29 OBDMID (Cizelge 3.6.): 35
Bank 1’deki VVT izlemesi

30 Standartlagtirilmus tiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): 80
Uretici tarafindan tanimlanan TID

31 Birim ve 6l¢eklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 9C
Deger x (0,01)° (ag1)

32 Test degeri-High Byte: (0271)16 = (625)10 02

33 Test degeri-Low Byte: (625x0,01) = 6,25° 71

34 Minimum test degeri-High Byte: (EA3E)1s = (59966)10 EA

35 Minimum test degeri-Low Byte: (59966x0,01) = 599,66° 3E

36 Maksimum test degeri-High Byte: (02C8)16 = (712)10 02

37 Maksimum test degeri-Low Byte: (712x0,01) = 7,12° C8
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Servis $06’da OBDMID $41 ile Bank 1 - Sensor 1’deki egzoz gaz sensdr 1siticisinin test
sonuclarina erisilmektedir.

>06 41

4641 8516 20 39 1D E2 30 6F

Cizelge 4.6. Servis $06’da OBDMID $41’in yanit mesaji agiklamasi

Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme testi 16
sonuglari istegine yaniti
5 OBDMID (Cizelge 3.6.): a1
Bank 1 — Sensor 1’deki egzoz gaz sensor 1siticisinin izlemesi
3 Standartlastirilms iiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): a5
Uretici tarafindan tammlanan TID
4 Birim ve 6lgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 16
[Deger x (0,1)] — 40°C (sicaklik)
5 Test degeri-High Byte: (2039)16 = (8249)10 20
6 Test degeri-Low Byte: (8249x0,1)-40 = 824,9 °C 39
7 Minimum test degeri-High Byte: (1DE2)16 = (7650)10 1D
8 Minimum test degeri-Low Byte: (7650x0,1)-40 = 725 °C E2
9 Maksimum test degeri-High Byte: (306F)1s= (12399)10 30
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (12399x0,1)-40 = 1199,9 °C 6F

Servis $06’da OBDMID $42 ile Bank 1 - Sensor 2’deki egzoz gaz sensor 1siticisinin test

sonuglarma erisilmektedir.
>06 42
46 42 81 14 00 B8 00 00 07 E4
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Cizelge 4.7. Servis $06’da OBDMID $42’nin yanit mesaj1 agiklamasi

Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme 46
testi sonuglari istegine yaniti
9 OBDMID (Cizelge 3.6.): 42
Bank 1 — Sensor 2’deki egzoz gaz sensor 1siticisinin izlemesi
3 Standartlagtirilmus tiretici tanimli TID (Cizelge 3.8.): 81
Uretici tarafindan tanimlanan TID
4 Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.): 14
Deger x (1) Ohm (direng)
5 Test degeri-High Byte: (00B8)1s = (184)10 00
6 Test degeri-Low Byte: (184x1) = 184 Ohm B8
7 Minimum test degeri-High Byte: (0000)1 = (0)10 00
8 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 Ohm 00
9 Maksimum test degeri-High Byte: (07E4)16 = (2020)10 07
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (2020x1) = 2020 Ohm E4

Servis $06°’da OBDMID $A2 ile silindir 1 igin misfire test sonuglarina erisilmektedir.

>06 A2

46 A2 0C 24 00 01 00 00 FF F A2 0B 24 00 02 00 00 FF FF

Cizelge 4.8. Servis $06’da OBDMID $A2’nin yanit mesaj1 agiklamasi

Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme 46
testi sonuglari istegine yaniti
OBDMID (Cizelge 3.6.):
2 T o . A2
Silindir 1 i¢in misfire verilerinin izlemesi
Standartlagtirilmis iiretici taniml1 TID (Cizelge 3.8.):
3 Mevcut ya da son siiriis ¢evriminde gergeklesen misfire 0C
sayist
Birim ve dl¢eklendirme kimligi (Cizelge 3.7.):
4 5 24
Deger x (1)
5 Test degeri-High Byte: (0001)16= (1)10 00
6 Test degeri-Low Byte: (1x1) =1 01
7 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00
8 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 00
9 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)16 = (65535)10 FF
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x1) = 65535 FF
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Cizelge 4.8. Servis $06’da OBDMID $A2’nin yanit mesaji agiklamasi (devam)

OBDMID (Cizelge 3.6.):
11 A o . A2
Silindir 1 i¢in misfire verilerinin izlemesi
Standartlagtirilmus diretici tanimli TID (Cizelge 3.8.):
12 M o . . . 0B
Onceki siiriis cevrimlerinde gergeklesen misfire sayisi
Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.):
13 9 24
Deger x (1)
14 Test degeri-High Byte: (0002)16 = (2)10 00
15 Test degeri-Low Byte: (2x1) = 2 02
16 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00
17 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 00
18 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)1s = (65535)10 FF
19 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x1) = 65535 FF

Servis $06°’da OBDMID $A3 ile silindir 2 i¢in misfire test sonuglarina erisilmektedir.

>06 A3

46 A3 0C 24 00 02 00 00 FF FF A3 0B 24 00 01 00 00 FF FF

Cizelge 4.9. Servis $06’da OBDMID $A3’iin yanit mesaj1 agiklamasi

Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler icin yerlesik izleme 16
testi sonuglari istegine yaniti
5 OBDMID (Cizelge 3.6.): A3
Silindir 2 i¢in misfire verilerinin izlemesi
Standartlagtirilmus iretici taniml1 TID (Cizelge 3.8.):
3 Mevcut ya da son siiriis ¢evriminde gergeklesen misfire 0C
sayist
Birim ve dl¢eklendirme kimligi (Cizelge 3.7.):
4 . 24
Deger x (1)
5 Test degeri-High Byte: (0002)16 = (2)10 00
6 Test degeri-Low Byte: (2x1) = 2 02
7 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00
8 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 00
9 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)1s = (65535)10 FF
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x1) = 65535 FF
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Cizelge 4.9. Servis $06’da OBDMID $A3’ilin yanit mesaji agiklamasi (devam)

11 OBDMID (Cizelge 3.6.): A3
Silindir 2 i¢in misfire verilerinin izlemesi
Standartlagtirilmus diretici tanimli TID (Cizelge 3.8.):
12 M o . . . 0B
Onceki siiriis cevrimlerinde gergeklesen misfire sayisi
Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.):
13 9 24
Deger x (1)
14 Test degeri-High Byte: (0001)16 = (1)10 00
15 Test degeri-Low Byte: (1x1) = 1 01
16 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00
17 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 00
18 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)1s = (65535)10 FF
19 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x1) = 65535 FF

Servis $06’da OBDMID $A4 ile silindir 3 i¢in misfire test sonuglarina erisilmektedir.

>06 A4

46 A4 0C 24 00 01 00 00 FF FF A4 0B 24 00 01 00 00 FF FF

Cizelge 4.10. Servis $06’da OBDMID $A4’iin yanit mesaj1 agiklamasi

Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme testi 46
sonugclari istegine yaniti
9 OBDMID (Cizelge 3.6.): Ad
Silindir 3 igin misfire verilerinin izlemesi
Standartlagtirilmus iretici tanimli TID (Cizelge 3.8.):
3 e o ; 0C
Mevcut ya da son siiriis ¢evriminde ger¢eklesen misfire sayisi
Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.):
4 9 24
Deger x (1)
5 Test degeri-High Byte: (0001)16 = (1)10 00
6 Test degeri-Low Byte: (1x1) =1 01
7 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00
8 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 00
9 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)16 = (65535)10 FF
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x1) = 65535 FF
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Cizelge 4.10. Servis $06’da OBDMID $A4’{in yanit mesaj1 agiklamasi (devam)

11 OBDMID (Cizelge 3.6.): Ad
Silindir 3 i¢in misfire verilerinin izlemesi
Standartlagtirilmus diretici tanimli TID (Cizelge 3.8.):
12 M o . . . 0B
Onceki siiriis cevrimlerinde gergeklesen misfire sayisi
Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.):
13 9 24
Deger x (1)
14 Test degeri-High Byte: (0001)16 = (1)10 00
15 Test degeri-Low Byte: (1x1) = 1 01
16 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00
17 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 00
18 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)1s = (65535)10 FF
19 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x1) = 65535 FF

Servis $06°’da OBDMID $AS5 ile silindir 4 i¢in misfire test sonuglarina erigilmektedir.

>06 A5

46 A5 0C 24 00 01 00 00 FF FF A5 0B 24 00 01 00 00 FF FF

Cizelge 4.11. Servis $06’da OBDMID $A5’in yanit mesaji agiklamasi

Data Bayt Aciklama Bay(thIe);)gerl
1 SID: siirekli olarak izlenen sistemler i¢in yerlesik izleme testi 46
sonuglari istegine yaniti
9 OBDMID (Cizelge 3.6.): A5
Silindir 4 i¢in misfire verilerinin izlemesi
Standartlagtirilmus iretici tanimli TID (Cizelge 3.8.):
3 o o ; 0C
Mevcut ya da son siiriis ¢evriminde gerceklesen misfire sayisi
Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.):
4 9 24
Deger X (1)
5 Test degeri-High Byte: (0001)16 = (1)10 00
6 Test degeri-Low Byte: (1x1) =1 01
7 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00
8 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 00
9 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)16 = (65535)10 FF
10 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x1) = 65535 FF

101




Cizelge 4.11. Servis $06’da OBDMID $AS5’in yanit mesaji agiklamasi

11 OBDMID (Cizelge 3.6.): Ad
Silindir 4 i¢in misfire verilerinin izlemesi
Standartlagtirilmus diretici tanimli TID (Cizelge 3.8.):
12 M o . . . 0B
Onceki siiriis cevrimlerinde gergeklesen misfire sayisi
Birim ve dlgeklendirme kimligi (Cizelge 3.7.):
13 9 24
Deger x (1)
14 Test degeri-High Byte: (0001)16 = (1)10 00
15 Test degeri-Low Byte: (1x1) = 1 01
16 Minimum test degeri-High Byte: (0000)16 = (0)10 00
17 Minimum test degeri-Low Byte: (0x1) =0 00
18 Maksimum test degeri-High Byte: (FFFF)1s = (65535)10 FF
19 Maksimum test degeri-Low Byte: (65535x1) = 65535 FF

4.1.7. Servis $07 coziimlemesi

Servis $07 ile bekletilen (yeni olusan veya tekrar etmeyen) ariza

erisilmektedir. Uzerinde ¢alisma yapilan aragta ariza lambasi yanmamaktadir.

@ Termite 3.3 (by CompuPhase) =

[ COM3 38400 bps, 8N1, no handshake Settings About

kodlarina

Close

07
7E88024700
7ES8024700

Sekil 4.12. Servis $07’nin sorgulanmasi

Mesaj ID’si 7E8 olan ECU’dan aldigimiz veriler bir bayttan olusmaktadir. Cevap

mesajinda yer alan bu bayt onaltilik say1 tabaninda olup, onluk say1 tabanina c¢evrilerek

bekletilen (yeni olusan veya tekrar etmeyen) ariza kodlar1 hakkinda bilgilere erisilir.

Servis $07 ile bekletilen (yeni olusan veya tekrar etmeyen) ariza kodlarmin sayisina ve

bu arizalarin ariza kodlarina erisilir.
>07
47 00
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Uzerinde calisma yapilan aractan alinan verilere gore, arac hafizasinda bekletilen (yeni

olusan veya tekrar etmeyen) ariza sayisi; (00)16 = (0)10 = 0’dur.

4.1.8. Servis $08 coziimlemesi

Servis $08 ile OBD sistemi ve bilesenlerinin kontrol islemlerine ait verilere
erisilmektedir. Uzerinde ¢alisma yapilan aragta Servis $08 desteklenmedigi icin ECU

yanit mesaj1 olarak “NO DATA” mesajini1 gondermektedir.

% Termite 3.3 (by CompuPhase) = *

| COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | | settings About | Close

08 00
MO DATA

>08 20
NO DATA,

>08 40
NO DATA

>08 b0
NO DATA

>08 80
NO DATA

>08 AD
MNO DATA,

»>08 CO
MNO DATA

>08 ED
NO DATA

Sekil 4.13. Servis $08’in sorgulanmasi

4.1.9. Servis $09 coziimlemesi

Servis $09 ile araca ait bilgilere (VIN numaras1 gibi) erisilmektedir. Uzerinde calisma
yapilan aragta;
e Servis $09’da desteklenen ve desteklenmeyen InfoType’larin sorgusu yapildi

e Desteklenen InfoType’lar tespit edildi
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e Desteklenen InfoType’larin sorgulamasi yapilarak araca ait bilgilere erisim

sagland1

% Termite 3.3 (by CompuPhase) = X

| COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | | settings About | Close

0900
/EB 6 0649 00 55 40 00 00
/E9 8064900144000 00

>09 20
NO DATA

>09 40
NO DATA

>09 60
NO DATA

>09 80
NO DATA

>09 AD
NO DATA

>09C0
NO DATA

>09E0
NO DATA

Sekil 4.14. Servis $09 i¢in desteklenen ve desteklenmeyen InfoType’larin sorgulanmasi

Mesaj ID’si 7E8 olan ECU’dan aldigimiz veriler dort bayttan (6rnegin 55-40-00-00)
olusmaktadir. Bu dort bayt; Data A, Data B, Data C, Data D olarak adlandirilmaktadir.

Cevap mesajinda yer alan bu baytlar onaltilik sayr tabaninda olup, onaltilik say1
tabanindan ikilik say1 tabanina gevrilir. Bu ¢evrim sonrasinda ikilik say1 tabanindaki
degeri “1” olan InfoType’lar desteklenen InfoType’lardir. Desteklenen InfoType’lar

sorgulayarak, araca ait bilgilere erisim saglanmistir.
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9 Termite 3.3 (by CompuPhase)

I COM3 38400 bps, 8N1, no handshake

| |settings | [ Clear ] | About || Close |

0300
7EG806430055400000
7E9806490014400000

>09 02

7E88101449020157 4D 57
7E8 821535633 31303244
7E682254363437353538

>0904

7E981023490402 38 36 31
7E881023490402 303030
7E982137323339000000
7EB82130303836313030
7E982200000000000038
7E682230360000000030
7E882330303030383632
7E982336313732363100
7E682430323835000000

7E9 624
BUFFER FULL

AT S0
OK

>09 04
7E881023490402383631
7E881023490402303030
7ES882137323339000000
7EB882130303836313030
7EB882230360000000030
7E982200000000000038
7E882330303030383632
7EB882430323835000000
7E882336313732363100
7EB82500AAAAAALAAAAA
7E982400000000000000
7E982500FFFFFFFFFFFF

Sekil 4.15. Servis $09 i¢in InfoType’larin talebi

7ES 8 25 00 AA AA AA AA AA AA

Sekil 4.16°da goriildiigi tizere Servis $09°da $04 numarali InfoType talep edildiginde

arabellek dolu mesaji alinmigtir ve verilerin tamami goriintiilenememektedir. Baytlar

arasindaki bosluk arabellekte yer kapladigi i¢in bu bosluklar kaldirilarak arabellekte yer

acilmasi saglanmigtir. AT SO komutu kullanarak, baytlar arasindaki boslugu silme

islemi gerceklestirilmis ve datalarin tiimiine erisim saglanmistir.

105



Servis $09’da InfoType $02 ile arag kimlik (VIN) numarasina erisilmektedir.

>09 02

49 02 01 57 4D 57 53 56 33 31 30 32 44 54 36 34 37 35 35 38

Cizelge 4.12. Servis $09’da InfoType $02’nin yanit mesaj1 agiklamasi

Data Bayt Aciklama Bay(th]e))f)geri
1 SID: arag bilgilerinin talep istegi 49
2 InfoType (Cizelge 3.9.): 02

Arag kimlik (VIN) numarasi
3 Gelen datalarin sayfa sayisi (hex): 01
4 Arag kimlik numarasinin 1. ASCII karakteri:57 >W 57
5 Arac kimlik numarasinin 2. ASCII karakteri: 4D > M 4D
6 Arag kimlik numarasinin 3. ASCII karakteri:57 >W 57
7 Arag kimlik numarasinin 4. ASCII karakteri:53 2S 53
8 Arag kimlik numarasinin 5. ASCII karakteri:56 >V 56
9 Arag kimlik numarasinin 6. ASCII karakteri:33 =3 33
10 Arag kimlik numarasinin 7. ASCII karakteri:31 -1 31
11 Arag kimlik numarasinin 8. ASCII karakteri:30 =0 30
12 Arag kimlik numarasinin 9. ASCII karakteri:32 -2 32
13 Arag kimlik numarasinin 10. ASCII karakteri:44 >D 44
14 Arag kimlik numarasinin 11. ASCII karakteri:54 >T 54
15 Arag kimlik numarasinin 12. ASCII karakteri:36 -6 36
16 Arag kimlik numarasinin 13. ASCII karakteri:34 >4 34
17 Arag kimlik numarasinin 14. ASCII karakteri:37 -7 37
18 Arag kimlik numarasinin 15. ASCII karakteri:35 -5 35
19 Arag kimlik numarasinin 16. ASCII karakteri:35 -5 35
20 Arag kimlik numarasinin 17. ASCII karakteri:38 -8 38
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Servis $09°da InfoType $04 ile arag kalibrasyon kimligine (CAL ID) erisilmektedir.
>09 04

49 04 02 30 30 30 30 30 38 36 31 30 30 30 36 00 00 00 00 30 30 30 30 303836 32 30
3238 3500 00 00 00

Cizelge 4.13. Servis $09’da InfoType $04’{in yanit mesaj1 agiklamasi

Bayt Degeri
Data Bayt Aciklama (hex)
1 SID: arag bilgilerinin talep istegi 49
2 InfoType (Cizelge 3.9.): 04
Arag kalibrasyon kimligi (CAL ID)
3 Gelen datalarin sayfa sayisi (hex): 02
4 Arag kalibrasyon kimliginin 1. ASCII karakteri: 3020 30
5 Arag kalibrasyon kimliginin 2. ASCII karakteri: 3020 30
6 Arag kalibrasyon kimliginin 3. ASCII karakteri: 3020 30
7 Arag kalibrasyon kimliginin 4. ASCII karakteri: 3020 30
8 Arag kalibrasyon kimliginin 5. ASCII karakteri: 3020 30
9 Arag kalibrasyon kimliginin 6. ASCII karakteri: 38—>8 38
10 Arag kalibrasyon kimliginin 7. ASCII karakteri: 36>6 36
11 Arag kalibrasyon kimliginin 8. ASCII karakteri: 31->1 31
12 Arag kalibrasyon kimliginin 9. ASCII karakteri: 3020 30
13 Arag kalibrasyon kimliginin 10. ASCII karakteri: 300 30
14 Arag kalibrasyon kimliginin 11. ASCII karakteri: 300 30
15 Arag kalibrasyon kimliginin 12. ASCII karakteri: 36 = 6 36
16 Arag kalibrasyon kimliginin 13. ASCII karakteri: 00>bos 00
17 Arag kalibrasyon kimliginin 14. ASCII karakteri: 00>bos 00
18 Arag kalibrasyon kimliginin 15. ASCII karakteri: 00>bos 00
19 Arag kalibrasyon kimliginin 16. ASCII karakteri: 00>bos 00
20 Arag kalibrasyon kimliginin 1. ASCII karakteri: 30 - 0 30
21 Arag kalibrasyon kimliginin 2. ASCII karakteri: 30 - 0 30
22 Arag kalibrasyon kimliginin 3. ASCII karakteri: 30 - 0 30
23 Arag kalibrasyon kimliginin 4. ASCII karakteri: 30 - 0 30
24 Arag kalibrasyon kimliginin 5. ASCII karakteri: 30 2 0 30
25 Arag kalibrasyon kimliginin 6. ASCII karakteri: 38 - 8 38
26 Arag kalibrasyon kimliginin 7. ASCII karakteri: 36 - 6 36
27 Arag kalibrasyon kimliginin 8. ASCII karakteri: 32 2> 2 32
28 Arag kalibrasyon kimliginin 9. ASCII karakteri: 30 - 0 30
29 Arag kalibrasyon kimliginin 10. ASCII karakteri: 32 2> 2 32
30 Arag kalibrasyon kimliginin 11. ASCII karakteri: 38 2> 8 38
31 Arag kalibrasyon kimliginin 12. ASCII karakteri: 35 2 5 35
32 Arag kalibrasyon kimliginin 13. ASCII karakteri: 00 = bos 00
33 Arag kalibrasyon kimliginin 14. ASCII karakteri: 00 = bos 00
34 Arag kalibrasyon kimliginin 15. ASCII karakteri: 00 = bos 00
35 Arag kalibrasyon kimliginin 16. ASCII karakteri: 00 = bos 00
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Servis $09°da InfoType $06 ile kalibrasyon dogrulama numaralarina (CVN)
erisilmektedir.

>09 06

49 06 02 35 AB 23 3B 99 7A 9C DO

Cizelge 4.14. Servis $09’da InfoType $06’nin yanit mesaj1 agiklamasi

Data Bayt Aciklama Bay(th]e);)geri
1 SID: arag bilgilerinin talep istegi 49
2 Inquype (Cizelge 3.9.): 06

Kalibrasyon dogrulama numaralari
3 Gelen datalarin sayfa sayisi (hex): 02
4 Kalibrasyon dogrulama numaralar1 1 — Data A: 35
5 Kalibrasyon dogrulama numaralar1 1 — Data B: AB
6 Kalibrasyon dogrulama numaralar1 1 — Data C: 23
7 Kalibrasyon dogrulama numaralar1 1 — Data D: 3B
8 Kalibrasyon dogrulama numaralar1 2 — Data A: 99
9 Kalibrasyon dogrulama numaralar1 2 — Data B: TA
10 Kalibrasyon dogrulama numaralar1 2 — Data C: 9C
11 Kalibrasyon dogrulama numaralar1 2 — Data D: DO

Servis $09°da InfoType $08 ile anlik (16-20 sayag) performans takibine erisilmektedir.
>09 08

49 08 14 05 B7 20 27 05 84 05 B3 00 00 00 00 07 2A 05 B4 00 00 00 00 1B 5E 05 AA
00 00 00 00 00 00 00 00 03 C6 05 B7 00 00 00 00

Cizelge 4.15. Servis $09’da InfoType $08’in yanit mesaj1 agiklamasi

EB):;[/? Aciklama Bay(thle);)geri
1 SID: arag bilgilerinin talep istegi 49
5 InfoType (Cizelge 3.9..).: 08
Anlik performans takibi
3 Gelen datalarin sayfa sayisi (hex): 1416 = 2010=> 20 sayach 14
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Cizelge 4.15. Servis $09’da InfoType $08’in yanit mesaj1 aciklamasi (devam)

4 OBD izlemelerinin karsilanma sayimlar1 — High Byte: 05
Belirlenen OBD izleme kosullarinda aracin ¢alistirilma sayisi

5 OBD izlemelerinin karsilanma sayimlar1 — Low Byte: B7
Belirlenen OBD izleme kosullarinda aracin ¢alistirilma sayisi

6 Atesleme dongiisii sayac1 — High Byte: 20
Ara¢ motorunun kag¢ kez ¢alistirildigini gdsterir

7 Atesleme dongiisii sayact — Low Byte: 27
Ara¢ motorunun kag¢ kez ¢alistirildigini gdsterir

8 Bank 1 igin katalizor izlemesinin tamamlanma sayimi — High Byte 05
Katalizor sistemi arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi

9 Bank 1 i¢in katalizor izlemesinin tamamlanma sayimi — Low Byte 84
Katalizor sistemi arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi
Bank 1 igin katalizor izlemesinin karsilanma sayimlar1 —High Byte

10 . e 05
Belirlenen katalizor izleme kosullarinda aracin ¢aligtirilma sayisi
Bank 1 i¢in katalizor izlemesinin karsilanma sayimlar: —Low Byte

11 . . B3
Belirlenen katalizor izleme kosullarinda aracin ¢alistirilma sayisi
Bank 2 i¢in katalizor izlemesinin tamamlanma sayimi — High Byte

12 P . o ; . 00
Katalizor sistemi arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayist
Bank 2 i¢in katalizor izlemesinin tamamlanma sayimi — Low Byte

13 LT . o . ) 00
Katalizor sistemi arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi
Bank 2 igin katalizor izlemesinin karsilanma sayimlar1 —High Byte

14 . e 00
Belirlenen Kkatalizor izleme kosullarinda aracin galigtirilma sayisi
Bank 2 i¢in katalizor izlemesinin karsilanma sayimlar1 —Low Byte

15 . . 00
Belirlenen katalizor izleme kosullarinda aracin ¢alistirilma sayist

16 Bank 1 i¢in Ozsensor izlemesinin tamamlanma sayimi—High Byte 07
Ossensdrarizalarimin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi

17 Bank 1 i¢in Ozsensor izlemesinin tamamlanma sayimi —Low Byte oA
Osensor arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi
Bank 1 i¢in Ozsensor izlemesinin karsilanma sayimi —High Byte

18 . e 05
Belirlenen Oasensorizleme kosullarinda aracin ¢alistirilma sayisi
Bank 1 i¢in Ozsensor izlemesinin karsilanma sayimi1 — Low Byte

19 . . B4
Belirlenen Ozsensor izleme kosullarinda aracin galistirilma sayisi

20 Bank 2 i¢in Ozsensor izlemesinin tamamlanma sayimi—High Byte 00
Osensor arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi

21 Bank 2 i¢in Ozsensor izlemesinin tamamlanma sayimi —Low Byte 00
Osensor arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi
Bank 2 i¢in Ozsensor izlemesinin karsilanma sayimi — High Byte

22 . . 00
Belirlenen Ozsensor izleme kosullarinda aracin galistirilma sayisi
Bank 2 i¢in Ozsensor izlemesinin karsilanma sayimi1 — Low Byte

23 . . 00
Belirlenen Oasensor izleme kosullarinda aracin ¢alistirilma sayisi

24 EGR veya VVT izlemesinin tamamlanma sayimi — High Byte 1B
EGR veya VVT arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi

o5 EGR veya VVT izlemesinin tamamlanma sayimi — Low Byte 5E
EGR veya VVT arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin sayisi
EGR veya VVT izlemesinin kargilanma sayimi1 — High Byte

26 Belirlenen EGR veya VVT izleme kosullarinda aracin galistirilma 05
sayist
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Cizelge 4.15. Servis $09’da InfoType $08’in yanit mesaj1 agiklamasi (devam)

27

EGR veya VVT izlemesinin kargilanma sayimi — Low Byte
Belirlenen EGR veya VVT izleme kosullarinda aracin ¢alistirilma

28

Ikincil hava sistemi izlemesinin tamamlanma sayinm — High Byte
Ikincil hav asistemi arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin
sayisl

00

29

Ikincil hava sistemi izlemesinin tamamlanma sayimi1 — Low Byte
Ikincil hava sistemi arizalarinin tespiti i¢in yapilan izlemelerin
sayisl

00

30

Ikincil hava sistemi izlemesinin karsilanma sayini — High Byte
Belirlenen ikincil hava sistemi izleme kosullarinda aracin
calistirilma sayisi

00

31

Ikincil hava sistemi izlemesinin karsilanma sayim — Low Byte
Belirlenen ikincil hava sistemi izleme kosullarinda aracin
calistirilma sayisi

00

32

Evaporatif sizint1 izlemesinin tamamlanma sayimi — High Byte
Evaporatif sistem si1zint1 arizalarmin tespiti i¢in yapilan
izlemelerin sayisi

00

33

Evaporatif sizint1 izlemesinin tamamlanma sayimi — Low Byte
Evaporatif sistem si1zint1 arizalariin tespiti igin yapilan
izlemelerin sayisi

00

34

Evaporatif sizint1 izlemesinin karsilanma sayimi — High Byte
Belirlenen evaporatif sistem sizintisi izleme kosullarinda aracin
calistirilma sayisi

00

35

Evaporatif sizint1 izlemesinin karsilanma sayimi — Low Byte
Belirlenen evaporatif sistem sizintisi izleme kosullarinda aracin
calistirilma sayisi

00

36

Bank 1 igin ikincil Ozsensor izlemesinin tamamlanma sayimi—
High Byte

Ikincil Ozsensor arizalarinin tespiti igin yapilan izlemelerin sayisi

03

37

Bank 1 i¢gin ikincil Ozsensor izlemesinin tamamlanma sayimi—Low

Byte

Ikincil O2sensor arizalarinim tespiti igin yapilan izlemelerin sayist

C6

38

Bank 1 i¢in ikincil O2sensor izlemesinin karsilanma sayimi—HB
Belirlenen ikincil Ozsensor izleme kosullarinda aracin ¢alistirilma
sayisl

05

39

Bank 1 i¢in ikincil Ossensor izlemesinin karsilanma sayimi — LB
Belirlenen ikincil Ozsensor izleme kosullarinda aracin ¢alistirilma
sayisl

B7

40

Bank 2 i¢in ikincil Ozsensdr izlemesinin tamamlanma sayimi — HB
Ikincil Ozsensor arizalarinin tespiti igin yapilan izlemelerin sayisi

00

41

Bank 2 i¢in ikincil Ozsensor izlemesinin tamamlanma sayimi — LB
Ikincil Ozsensdr arizalarinin tespiti igin yapilan izlemelerin sayisi

00

42

Bank 2 i¢in ikincil Ozsensor izlemesinin karsilanma sayimi — HB
Belirlenen ikincil Ozsensor izleme kosullarinda aracin ¢alistiriima
sayisi

00

43

Bank 2 i¢in ikincil Ozsensor izlemesinin kargilanma sayimi — LB
Belirlenen ikincil Ozsensor izleme kosullarinda aracin ¢alistiriima
sayis1

00
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Servis $09°da InfoType $0A ile aragta bulunan ECU’larin isimlerine erisilmektedir.

>09 0A

49 0A 01 45 43 4D 00 2D 45 6E 67 69 6E 65 43 6F 6E 74 72

Cizelge 4.16. Servis $09’da InfoType $0A nin yanit mesaj1 agiklamas1 — 7E8

Data Bayt Aciklama Bay(th]e);)geri
1 SID: arag bilgilerinin talep istegi 49
5 InfoType (Qi.zelge. 3.9)): 0A

ECU’larin isimleri
3 Gelen datalarin sayfa sayisi (hex): 01
4 ECU isminin 1. ASCII karakteri: 45 >E 45
5 ECU isminin 2. ASCII karakteri: 43 >C 43
6 ECU isminin 3. ASCII karakteri: 4D >M 4D
7 ECU isminin 4. ASCII karakteri: 00 >bos 00
8 ECU isminin 5. ASCII karakteri: 2D —>- 2D
9 ECU isminin 6. ASCII karakteri: 45 >E 45
10 ECU isminin 7. ASCII karakteri: 6E =>n 6E
11 ECU isminin 8. ASCII karakteri: 67 >g 67
12 ECU isminin 9. ASCII karakteri: 69 i 69
13 ECU isminin 10. ASCII karakteri: 6E =>n 6E
14 ECU isminin 11. ASCII karakteri: 65 >e 65
15 ECU isminin 12. ASCII karakteri: 43 >C 43
16 ECU isminin 13. ASCII karakteri: 6F >0 6F
17 ECU isminin 14. ASCII karakteri: 6E =>n 6E
18 ECU isminin 15. ASCII karakteri: 74 >t 74
19 ECU isminin 16. ASCII karakteri: 72 =>r 72
20 ECU isminin 17. ASCII karakteri: 6F =0 6F
21 ECU isminin 18. ASCII karakteri: 6C =1 6C
22 ECU isminin 19. ASCII karakteri: 00 2>bos 00
23 ECU isminin 20. ASCII karakteri: 00 2>bos 00
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Servis $09°da InfoType $0A ile aragta bulunan ECU’larin isimlerine erigilmektedir.

>09 0A

49 0A 0154 43 4D 00 2D 54 72 61 6E 73 6D 69 73 43 74 72 6C 00 00 00

Cizelge 4.17. Servis $09’da InfoType $O0A’nin yanit mesaj1 agiklamas1 — 7E9

Data Bayt Aciklama Bay(th]e);)geri
1 SID: arag bilgilerinin talep istegi 49
5 InfoType ((.;i'zelge. 3.9)): 0A

ECU’larin isimleri
3 Gelen datalarin sayfa sayisi (hex): 01
4 ECU isminin 1. ASCII karakteri: 54>T 54
5 ECU isminin 2. ASCII karakteri: 43 > C 43
6 ECU isminin 3. ASCII karakteri: 4D > M 4D
7 ECU isminin 4. ASCII karakteri: 00 = bos 00
8 ECU isminin 5. ASCII karakteri: 2D - - 2D
9 ECU isminin 6. ASCII karakteri: 54>T 54
10 ECU isminin 7. ASCII karakteri: 72->r 72
11 ECU isminin 8. ASCII karakteri: 61->a 61
12 ECU isminin 9. ASCII karakteri: 6E>n 6E
13 ECU isminin 10. ASCII karakteri: 73->s 73
14 ECU isminin 11. ASCII karakteri: 6D>m 6D
15 ECU isminin 12. ASCII karakteri: 69->i 69
16 ECU isminin 13. ASCII karakteri: 73->s 73
17 ECU isminin 14. ASCII karakteri: 43->C 43
18 ECU isminin 15. ASCII karakteri: 74 = t 74
19 ECU isminin 16. ASCII karakteri: 72 > r 72
20 ECU isminin 17. ASCII karakteri: 6C>1 6C
21 ECU isminin 18. ASCII karakteri: 00 = bos 00
22 ECU isminin 19. ASCII karakteri: 00 = bos 00
23 ECU isminin 20. ASCII karakteri: 00 = bos 00
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4.1.10. Servis $0A coziimlemesi

Servis $0A ile kalic1 (silinemeyen) diyagnostik ariza kodlarina erigilmektedir.

@ Termite 3.3 (by CompuPhase) o X

| COM3 38400 bps, 8N1, no handshake | | settings About | Close

0A

7ES 802 4A 00

Sekil 4.16. Servis $0A’nin sorgulanmasi

Mesaj ID’si 7E9 olan ECU’dan aldigimiz veriler bir bayttan olugmaktadir. Cevap
mesajinda yer alan bu bir bayt onaltilik say1r tabaninda olup, onluk say1 tabanina

cevrilerek kalici (silinemeyen) diyagnostik ariza kodlarina erisilir.

>09 OA
4A 00

Uzerinde ¢alisma yapilan aractan alinan verilere gore, ara¢ hafizasinda kalici
(silinemeyen) diyagnostik ariza kodu olmadig1 goriilmiistiir.
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5. TARTISMA ve SONUC

ELM327 tan1 koyma cihazi ile yapilan testlerin dogrulugu SeedStudio CAN BUS Shield
destekli ATmega328P tabanli Arduino UNO R3 kontrol kart1 kullanilarak sinanmis ve

ayni sonuglarin elde edildigi gozlemlenebilmistir.

Test aracinin igten yanmali motor ve transmisyon elektronik kontrol iinitelerine, veri
hatti lizerinden erisilerek desteklenen tiim OBD-II servisleri isletilmis ve bu servisler ile
iligkili gerekli c¢oziimlemeler gerceklestirilmistir. Yapilan degerlendirmelerde, elde
edilen verilerin siiriicii davraniglar1 ve Onleyici bakim gibi bir¢ok farkli uygulama

alaninda kullanilabilir oldugu tespit edilmistir.

Bu caligma, arag¢ tan1 koyma iglemlerine yonelik tasarlanacak yerli ve milli sistemlere

iliskin bir temel teskil etmektedir.

114



KAYNAKLAR

Anonim, 2021a. OBD-II Background.
http://obdii.com/background.html - (Erisim tarihi: 04.05.2021)

Anonim, 2021b. History of on-board diagnostics.
https://www.geotab.com/blog/obd-ii/ - (Erisim tarihi: 04.05.2021)

Anonim, 2021c. Arag Ariza Tespit Cihazi.
https://carstechnic.com/motorparcalari/arac-ariza-tespit-cihazi-obd-nedir/ -  (Erisim
tarihi: 04.05.2021)

Baltusis, P., 2004. On Board Vehicle Diagnostics. Proceedings of the SAE, Detroit, Ml,
2004.

ELM Electronics Inc, 2010. ELM327 OBD to RS232 Interpreter.
https://www.elmelectronics.com/wp-content/uploads/2016/07/ELM327DSH.pdf -
(Erigim tarihi: 14.10.2021)

Fugiglando, U., Massaro, E., Santi, P., Milardo, S., Abida, K., StahImann, R., Netter, F.,
Ratti, C., 2019. Driving Behavior Analysis through CAN Bus Data in an Uncontrolled
Environment. IEEE Transactions on Intelligent Transportaiton Systems, vol. 20, no. 2,
pp. 737-748, Feb. 2019.

Jain, J.J., Busso, C., 2011. ANALYSIS OF DRIVER BEHAVIORS DURING
COMMON TASKS USING FRONTAL VIDEO CAMERA AND CAN-BUS
INFORMATION. 2011 IEEE International Conference on Multimedia and Expo
(ICME), Barcelona, Spain, Jul. 2011.

Joseph, P.C., Kumar, S.P., 2015. Design and Development of OBD-1I Compliant Driver
Information System. Indian Journal of Science and Technology, vol 8(21), 2015

Malik, M., Nandal, R., 2021. A framework on driving behavior and pattern using On-
Board diagnostics (OBD-II) tool. Department of Computer Science and Engineering,
U.L.LE.T, Maharshi Dayanand University, Rohtak 124001, India.

Nguyen, D.L., Lee, M-E., Lensky, A., 2012. The Design and Implementation of New
Vehicle Black Box Using The OBD Information. Proceedings of the 7th IEEE
International Conference on Computing and Convergence Technology (ICCCT), IEEE
2012, pp.1281 — 1284

Pan, Y-J., Yu, T-C., Cheng, R-S., 2017. Using OBD-II Data Explore Driving Behavior

Model. 2017 IEEE International Conference on Applied System Innovation (ICASI),
10.1109/ICAS1.2017.7988297.

115


http://obdii.com/background.html
https://www.geotab.com/blog/obd-ii/
https://carstechnic.com/motorparcalari/arac-ariza-tespit-cihazi-obd-nedir/
https://www.elmelectronics.com/wp-content/uploads/2016/07/ELM327DSH.pdf

SAE International J1979, 2014. E/E Diagnostic Test ModesJ1979 201202.(Revised
2014-08).
https://www.SAE.org/standards/content/j1979 201408/ - (Erisim tarihi:08.06.2021)

SAE International J1979-DA,2014. J1979-DA DigitalAnnex of E/E Diagnostic Test
Modes J1979DA _201110.(Revised :2014-06)
https://www.sae.org/standards/content/j1979da_201406/ - Erisim tarihi:08.06.2021)

Sathyanarayana, A., Boyraz, P., Purohit, Z., Lubag, R., Hansen, J.H.L., 2010. Driver
Adaptive and Context Aware Active Safety Systems using CAN-bus signals. IEEE
Center for Robust Speech Systems, Dept. of Electrical Engineering, University of Texas
at Dallas.

Shinde, B.J., Kore, D.S., Thipse, D.S., 2016. Comparative Study Of On Board
Diagnostics Systems — EOBD, OBD-I, OBD-Il, IOBD and IOBD-II. International
Research Journal of Engineering and Technology (IRJET), vol. 03, no. 03, p. 1532.

Terzi, S. 2004. Otomobil Ariza Teshisinde Elektronik Kontrol Yontemleri ve Yeni Test
Teknolojileri. Yiiksek Lisans Tezi, istanbul Teknik Universitesi Fen Bilimleri Enstitiisii,
Makine Miihendisligi AnabilimDal1, Istanbul.

Tiirker, G.F., Kutlu, A. 2014. Arag!'arda On Board Diyagnostic Sistem ve Mobil Cihaz
Uygulamalar1. Stileyman Demirel Universitesi, Elektronik ve Haberlesme Miihendisligi
Boliimii, Isparta.

Yolcu, C., Sahan, B., 2016. Arac i¢i Durum Takibi ve Ariza Tespit Cihazi. Kentkart
Ege Elektronik A.S., Arastirma Gelistirme Boliimii, Izmir.

Zhang, C., Patel, M., Buthpitiya, S., Lyons, K., Harrison, B., Abowd, G.D., 2016.
Driver Classification Based on Driving Behaviors. In Proceedings of the 21%
International Conference on Intelligent User Interfaces (IUI ’16), 80-84.

Zhang, J., Wu, Z., Li, F., Xie, C., Ren, T., Chen, J., Liu, L., 2019. A Deep Learning
Framework for Driving Behavior Identification on In-Vehicle CAN-BUS Sensor Data.
Sensors, vol.19, no. 6, p. 1356.

Zhou, A., Li, Z., Shen, Y., 2019. Anomaly Detection of CAN Bus Messages Using a
Deep Neural Network for Autonomous Vehicles. Appl. Sci. 2019, 9, 3174.

Wikipedia, 2021a. On-board diagnostics.
https://en.wikipedia.org/wiki/On-board_diagnostics - (Erisim tarihi: 24.05.2021)

Wikipedia, 2021b. OBD-I1l PIDs.
https://en.wikipedia.org/wiki/OBD-11_PIDs - (Erigim tarihi: 24.05.2021)

Wikipedia, 2021c. CAN bus.
https://en.wikipedia.org/wiki/CAN_bus - (Erigim tarihi: 24.05.2021)

116


https://www.sae.org/standards/content/j1979_201408/
https://www.sae.org/standards/content/j1979da_201406/
https://en.wikipedia.org/wiki/On-board_diagnostics
https://en.wikipedia.org/wiki/OBD-II_PIDs
https://en.wikipedia.org/wiki/CAN_bus

