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OZET
ACILABILIR BILESENLERE SAHIP HAVA ARACI

Acllabilir bilesenlere sahip bir insansiz hava araci (UAVDC) ac¢iklanmaktadir.
UAVDC bir govde (106), en az bir adet kanat (110) ve en az bir adet kontrol ytzeyi
icerebilir. Bazi uygulamalarda UAVDC ayrica, bir itme araci ve/veya bir moddler
tasima yuUku (140) icerebilir. UAVDC birden fazla dizenlemede yapilandirilabilir.
Ornegin, bir kompakt diizenlemede (102), UAVDC, goévdeye (106) karsi
yerlestirilmis en az bir adet kanat (110) ve govdeye (106) kars! yerlestiriimis en az
bir adet kontrol ylzeyi icerebilir. Bir acilmig diizenlemede (104), UAVDC gévdeden
(106) acilmig en az bir adet kanat (110) ve govdeden (106) acilmig en az bir adet
kontrol ylzeyi icerebilir. Bir genigletimis dizenlemede (105), UAVDC, aciimig
dizenlemenin (104) bir kanat genisligini arttirmak igin i¢ ice ¢ikan en az bir adet
kanat (110) igerebilir.
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ABSTRACT
AERIAL VEHICLE WITH DEPLOYABLE COMPONENTS

An unmanned aerial vehicle with deployable components (UAVDC) is disclosed. The UAVDC
may comprise a fuselage, at least one wing, and at least one control surface. In some
embodiments, the UAVDC may further comprise a propulsion means andfor a modular
payload. The UAVDC may be configured in a plurality of arrangements. For example, in a
compact arrangement, the UAVDC may comprise the at least one wing stowed against the
fuselage and the at least one control surface stowed against the fuselage. In a deployed
arrangement, the UAVDC may comprise the at least one wing deployed from the fuselage and
the least one control surface deployed from the fuselage. In an expanded arrangement, the
UAVDC may comprise the at least one wing telescoped to increase a wingspan of the deployed

arrangement.
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ISTEMLER

Acilabilir bilesenlere sahip bir insansiz hava-araci (UAVDC) olup, ozelligi
asagidaki unsurlari icermesidir:
bir govde (106),
sol kanat kismi ile sag kanat kismi arasinda simetrinin yaklasik olarak
lateral bir dizleminde degisebilen uzamayi saglamak igin bir sol kanat
kismina ve bir sag kanat kismina bolinmis bir kanat (110)
dizenlemesidir, kanat dizenlemesi bir birinci dizenlemede, bir ikinci
dizenlemede ve Ug¢ilincl dizenlemede yapilandirilabilir,
burada, birinci dizenleme, bir birinci uzama acilma agisinda
govdeye karsi yerlestirimis sol kanat kismini ve sag kanat
kismini igerir,
burada ikinci diizenleme, bir ikinci uzama agilma agisinda ugusa
yonelik tam olarak agilmis sekilde kanat dlizenlemesini igerir ve
burada Gglncl dizenleme, birinci uzama agilma acisi ile ikinci
uzama acllma agisiI arasinda herhangi bir uzama acilma acgisinda
acilimis olarak kanat diizenlemesini icerir; ve
kanat duzenlemesinin, herhangi bir uzama acilma acgisinda birinci
diizenlemeden ikinci diizenlemeye uzamasini saglamak icin sol kanat
kismini ve sag kanat kismini dondlirmek tzere yapilandirilan bir uzama

aracidir.

istem 1'in UAVDC's! olup, &zelligi kanat (110) diizenlemesinin ayrica ikinci
duzenlemenin kanat genigligini arttirmak UOzere i¢ ice c¢cikmak UOzere

yapilandiriimasidir.

istem 1'in UAVDC'sI olup, dzelligi sol kanat kisminin ve sag kanat kisminin,
birinci diizenlemede, sol kanat kisminin sag kanat kismindan dikey sekilde

dengelenmesi ile govdeye (106) karsi istiflenmesidir.

istem 3'in UAVDC'sI olup, 6ézelliji uzama aracinin sol kanat kisminin ve sag
kanat kisminin tabaninda nispeten konumlandirilan bir karenaj (130) tarafindan

ortidlmesidir, karenaj (130) en az bir yarik ve en az bir oyuk igeren esnek bir
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materyalden vyapilir, karenaj (130) asagidakileri gerceklestirmeye yonelik

yapilandirilir:

sol kanat kisminin ve sad kanat kisminin birinci dizenlemedeki
karenajin (130) altinda yerlestirimesine olanak saglamak uzere
esneyerek acgllmak ve

ikinci dlizenlemede aerodinamik avantaji saglamak tzere kapanmaktir.

istem 4’Gn UAVDC'si olup, 6zelligi karenajin (130) oyuklarinin ikinci kanat
duzenlemesinde sol kanat kisminin ve sag kanat kisminin tabaninin bir profilini

barindirmak tzere yapilandiriimasidir.

Istem 4'Gn UAVDC'si olup, 6zelligi karenajin (130) sol kanat kisminin ve sag
kanat kisminin birinci dizenlenmesine karsilik gelen agik bir yapilandirmada bir
birinci gerilim miktarini olusturmasidir, burada birinci gerilim miktari, sol kanat
kisminin ve sag kanat kisminin ikinci dizenlemeye ulasmasi durumunda

karenajin (130) kapanmasina neden olur.

istem 6'nin UAVDC'sI olup, 6zelligi acik diizenlemede karenajin (130) birinci

diizenlemeyi barindirmak tizere en az bir yangin bir konumda buikulmesidir.

istem 7’nin UAVDC'si olup, ozelligi karenajin (130) ikinci diizenlemeyi

barindirmak tzere en az bir yarngin konumunda biktlmemesidir.

istem 4’Un UAVDC’si olup, 6zelligi ayrica sol kanat kisminin ve sag kanat
kisminin bir ikinci dizenlemesine karsilik gelen kapali bir yapilandirmada,
karenajin (130) govdeye (108) sabitlenmesi igin yapilandinlan miknatislar
(1125) icermesidir.

istem 4’in UAVDC'si olup, 6zelligi karenajin (130) bir kompozit laminatta
bikilmeyi ve esneklidi kolaylastirmak icin +/- 45 dereceli kompozit tabakalar

kullanilarak bir ydnlendirmede yapilandiriimasidir.

istem 1’in UAVDC's! olup, 6zelligi ayrica bu unsuru igermesidir: bir birinci

acllma acisinda gdvdeye (106) karsi yerlestirilen bir birinci dengeleyici
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yapilandirmasindan (450), bir ikinci agilma acgisinda ugusa yodnelik acilan bir
ikinci dengeleyici yapilandirmaya (455) acilmak lGzere konfiglre edilen en az bir
dengeleyicidir, burada en az bir dengeleyici, ikinci dengeleyici
yapilandirmadayken (455) pozitif ugus kontrolinin saglanmasi i¢in kendi

uzunlugunca eksen etrafinda saptirilabilmektedir/dondurulebilmektedir.

istem 11’'in UAVDC's! olup, 6zelligi en az bir yay igermesidir, burada en az bir
yay, birinci dengeleyici yapilandirmasindan (450) ikinci dengeleyici

yapilandirmasina (455) en az bir dengeleyiciyi zorlamak Gzere yapilandirilir.

istem 11’in UAVDC's! olup, 6zelligi ayrica asagidaki unsuru igermesidir:

en az bir dengeleyiciyi uzunlugunca ekseni etrafinda dondirmek igin en
az bir dengeleyiciye baglanti bir kumanda kolunu hareket ettirmek
Uzere yapilandirilan bir servo (410),

burada kontrol kolu, en az bir dengeleyici birinci dengeleyici
yapilandirmasindan (450) ikinci dengeleyici yapilandirmasina (455)

acildikca nispeten sabit bir pozisyonda kalmaya ydnelik yapilandirilir.

istem 1'in UAVDC'sI olup, 6ézelligi ayrica bir pervane (135) igermesidir, burada
pervane (135) bir birinci pervane dlzenlemesi ice katlanmak ve bir ikinci

pervane duzenlemesinde uzamak Uzere yapilandirilan en az bir pal igerir.

istem 14’Gn UAVDC'si olup, o&zellijgi gdvdenin (106) birinci pervane
duzenlemesinde pervanenin (135) en az bir palini almak Uzere yapilandirilan en

az bir oluk icermesidir.

istem 14’Gn UAVDC'si olup, dzelligi pervanin ikinci pervane diizenlemesine
bunlardan en az biri araciligiyla agilmak Uzere yapilandiriimasidir: pervane pali
yaylari, aerodinamik kuvvetler veya pervanenin (135) bir doénusunden

kaynaklanan bir merkezcil kuvvet.

istem 14’Gn UAVDC'si olup, 6zelligi en az bir palin, ikinci pervane
dizenlemesine, en az bir palin UAVDC ugusta oldugunda bir serbest hava akigi

icinde olacagi sekilde aciimak Uzere yapilandiriimasidir.
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istem 1'in UAVDC's1 olup, 6zelligi bir modiile tasima yikii (140) govde (106)

kismi icermesidir.

istem 1’in UAVDC’sI olup, 6zelligi bir tagima yUkiniin (140) govde (108) icindeki
en az bir yuva icerisinde hareket etmek Uzere yapilandirilan en az bir gikinti

icermesidir.

istem 19'un UAVDC’s! olup, 6zelli§i tasima yiikiiniin (140) bir kola takiimak
Uzere yapilandiriimasidir, burada kol bir birinci tagima yUkd dizenlemesinden

bir ikinci tagima yukl dizenlemesine hareket etmek Gzere yapilandirilir.

Istem 20’nin UAVDC's! olup, 6zelligi ayrica tasima yukinin (140) birinci tagima
yUkU diizenlemesinden ikinci tasima yiki diizenlemesine uzamasini tetiklemek

uzere yapilandirilan bir kumanda (1500) icermesidir.
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CLAIMS

1. A telescoping wing system comprising:
a first wing section comprising a substantially hollow interior; and

a second wing section configured to be stowed within the interior of the first wing section such
that an external surface of the second wing section is adjacent to an internal surface of the first

wing section,

wherein the first wing section and the second wing section form a first wingspan in a first
arrangement, the first arrangement comprising the second wing section stowed within the

interior of the first wing section, and

wherein the first wing section and the second wing section form a second wingspan in a second
arrangement, the second arrangement comprising the first wing section displaced along at

least a portion of a length between a first end and a second end of the second wing section.

2. The telescoping wing system of claim 1, wherein the second wing section is attached to a

fuselage of an aerial vehicle.

3. The telescoping wing system of claim 2, wherein at least a portion of the first wingspan and
the second wingspan of the aerial vehicle is comprised of approximately a length of the first

wing section and a length of an exposed portion of the second wing section.

4. The telescoping wing system of claim 2, wherein the length of the exposed portion of the
second wing section increases as the first wing section is displaced by at least a portion of the
length between the first end and the second end of the second wing section in the second

arrangement.

5. The telescoping wing system of claim 4, wherein the displacement of the first wing section
along the length of the second wing section extends the first wingspan of the aerial vehicle by

approximately the displacement length to form the second wingspan.

6. The telescoping wing system of claim 1, wherein the second wing section comprises:

an actuator configured at approximately the first end of the second wing section and configured

to drive a first pulley, and

a second pulley configured at approximately the second end of the second wing section.
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7. The telescoping wing system of claim 6, further comprising:

a belt configured around the first pulley and the second pulley, spanning at least a portion of

the external surface between the first end and the second end of the second wing section,

wherein a segment of the belt is attached to the first wing section such that, upon actuation, a
displacement of the attached segment of the belt causes the first wing section to traverse at
least the portion of the length between the first end and the second end of the second wing

section.

8. The telescoping wing system of claim 7, wherein the belt further comprises notches to

enable the actuator to move the belt upon actuation.

9. The telescoping wing system of claim 7, wherein the belt comprises a length of fibrous
material, and wherein a first end of the fibrous material and a second end of the fibrous material
are connected at the segment of the belt that attaches to the interior surface of the first wing

section.
10. A telescoping wing system comprising:
an outer section having substantially hollow interior,;

an inner section configured to be stowed within the substantially hollow interior of the outer

section in a first configuration;

a telescoping means for extending the outer section along a length of the inner section to

increase a wingspan in a second configuration; and

a control surface attached to a trailing-edge of the outer section, wherein the control surface

attaches to the outer section via a hinge mounted on an external surface of the trailing-edge.

11. The telescoping wing system of claim 10, wherein the interior of the outer section is not

obstructed by the control surface.

12. The telescoping wing system of claim 10, wherein the control surface is configured to attach
to the trailing-edge of the outer section, via the externally mounted hinge, so as to maximize

the interior volume of the outer section.

13. The telescoping wing system of claim 10, wherein the attachment of the control surface
along the trailing-edge of the external surface of the outer section enables the inner section,
when stowed in the first configuration, to overlap at least a portion of a length of the trailing-

edge control surface attachment.
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14. The telescoping wing system of claim 12, wherein the telescoping means is enabled to
provide an improved wingspan ratio between the first configuration and the second
configuration due to, at least in part, the inner section being configurable within the interior of

the outer section without obstruction from the control surface attachment.

15. The telescoping wing system of claim 12, wherein a surface area ratio between the inner
section and outer section is increased due to, at least in part, the inner section being
configurable within the interior of the outer section without obstruction from the control surface

attachment.

16. The telescoping wing system of claim 10, further comprising a servo for actuating the

control surface.
17. The telescoping wing system of claim 16, further comprising an externally
configured link coupled to both the servo and control surface.

18. The telescoping wing system of claim 10, wherein the control surface is configured to

actuate regardless of a position of the outer section relative to the inner section.

19. The telescoping wing system of claim 10, wherein the telescoping means comprises
an actuator configured at approximately a first end of the inner section;

a first pulley driven by the actuator at approximately the first end of the inner section;

a second pulley configured at approximately a second end of the inner section;

a belt configured around the first pulley and the second pulley, spanning at least a portion of
the external surface between the first end and the second end of the inner section, wherein a
segment of the belt is attached to the outer section such that, upon actuation, a displacement
of the attached segment of the belt causes the outer section to traverse at least a portion of €

length between the first end and the second end of the inner section.

20. A telescoping wing system comprising:

a fuselage;

a wing comprising a first section, a second section, and a telescoping means,
wherein the wing is configurable in:

a first arrangement having the second section stowed within the first section, and

a second arrangement having the first section extended a long a length of the second section,

and



10

15

20

25

30

40
wherein the telescoping means is enabled to transform the wing from the first arrangement to
the second arrangement; and
a first actuator configured to sweep the wing from a first position to a second position,

wherein the first position comprises the wing stowed, in the first arrangement, at a first angle
relative to the fuselage, and

wherein the second position comprises the wing deployed at a second angle relative to the

fuselage.

21. The telescoping wing system of claim 20, wherein the telescoping means comprises
a second actuator configured at approximately a first end of the second section;

a pulley configured at approximately a second end of the second section;

a belt configured around the actuator and the pulley, spanning at least a portion of the external
surface between the first end and the second end of the second section, wherein a segment
of the belt is attached to the first section such that, upon actuation, a displacement of the
attached segment of the belt causes the first section to traverse at least a portion of a length

between the first end and the second end of the second section.

22. The telescoping wing system of claim 20, further comprising a control surface attached to
a trailing-edge of the first section, wherein the control surface attaches to the outer section via

a hinge mounted on an external surface of the first section.

23. The telescoping wing system of claim 20, wherein the telescoping means is configured to
transform the wing from the first arrangement to the second arrangement when the wing is

deployed at the second position.

24. An unmanned aerial vehicle (UAV) comprising:
a fuselage;

at least one wing; and

at least one stabilizer,

wherein the at least one wing and at least one stabilizer are configurable in at least the

following arrangements:
a compact arrangement comprising:

the at least one wing stowed against the fuselage, and
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the at least one stabilizer stowed against the fuselage,

a deployed arrangement comprising:

the at least one wing deployed from the fuselage, and

the least one stabilizer deployed from the fuselage, and

an expanded arrangement comprising:

the at least one wing is telescoped to increase a wingspan of the deployed arrangement.
25. The UAV of claim 24, further comprising:

a sweeping means for deploying the at least one wing from the compact arrangement to the

deployed arrangement.
26. The UAV of claim 24, further comprising:

a telescoping means for expanding the wingspan of the at least one wing from the deployed

arrangement to the expanded arrangement.

27. The UAV of claim 24, wherein the at least one stabilizer is configured to deploy from the
compact arrangement to the deployed arrangement by a spring configured to force the at least

one stabilizer into the deployed position.

28. The UAV of claim 24, further comprising:

a propulsion means.

29. The UAV of claim 28, wherein the propulsion means comprises at least one blade.
30. The UAV of claim 29, wherein the at least one blade is:

stowed against the fuselage in the compact arrangement, and

deployed from the fuselage in the deployed arrangement and the expanded arrangement.
31. The UAV of claim 24, further comprising:

a modular payload fuselage section.

32. The UAV of claim 24, further comprising:

a deployable payload comprising:
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a first configuration in the compact arrangement and a second configuration in at least one of
the following: the deployed arrangement and the expanded arrangement.

33. The UAV of claim 24, wherein the compact arrangement enables the UAV to be stored in

at least one of the following: a tube, a weapons bay, and a wing attachment.

34. The UAV of claim 24, wherein the deployed arrangement is configured to stabilize the UAV

into a controlled flight.
35. The UAV of claim 34, wherein the deployed arrangement being configured to

stabilize the UAV into the controlled flight comprises the at least one wing and the at least one
stabilizer being configured to deploy into the deployed arrangement after a release from at

least one of the following: the tube, the weapons bay, and the wing attachment.

36. The UAV of claim 24, wherein the expanded arrangement is configured to increase an

efficiency of the controlled flight.
37. The UAV of claim 36, wherein the expanded arrangement being configured to

increase the efficiency of the controlled flight comprises the at least one wing being configured

to telescope upon having stabilized into the controlled flight.

38. An unmanned aerial vehicle (UAV) comprising:

a fuselage;

at least one stabilizer; and

wherein the base of the stabilizer is configured to pivot about a first axis and a second axis,
wherein the at least one stabilizer is configurable in at least the following arrangements:

a compact arrangement comprising:

the at least one stabilizer stowed against the fuselage, and

a deployed arrangement comprising:

the least one stabilizer deployed from the fuselage about the first axis.

39. The UAV of claim 38, wherein the deployed arrangement is configured to stabilize the UAV

into a controlled flight.

40. The UAV of claim 39, wherein the deployed arrangement being configured to
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stabilize the UAV into the controlled flight comprises the at least one stabilizer being configured
to deploy into the deployed arrangement about the first axis and to provide positive flight control

by rotating about the second axis.

41. The UAV of claim 40, further comprising a pushrod and control arm configured to rotate

the at least one stabilizer about the second axis.

42. The UAV of claim 41, further comprising an actuator configured to operate the pushrod so

as to enable rotating of the at least one stabilizer about the second axis.
43. The UAV of claim 38, further comprising a flexible fairing at the base of the

stabilizer configured to enable a rotation of the stabilizer about the second axis while

maintaining an aerodynamic efficiency.

44. The UAV of claim 38, further comprising a spring enabling the at least one stabilizer to

deploy about the first axis.

45. The UAV of claim 38, wherein the stabilizer comprises an airfoil cross-sectional profile.
46. An unmanned aerial vehicle (UAV) comprising:

a fuselage;

at least one sweeping wing; and

at least one deployable stabilizer,

wherein the at least one stabilizer is configurable in at least the following configurations:
a stowed configuration comprising:

the at least one wing stowed against the fuselage, and

the at least one stabilizer stowed against the fuselage, and

a deployed configuration comprising:

the at least one wing deployed from the fuselage, and

the least one stabilizer deployed from the fuselage.

47. The UAV of claim 46, further comprising:

a sweeping means for deploying the at least one sweeping wing from the stowed configuration

to the deployed configuration.
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48. The UAV of claim 47, wherein the sweeping means comprises a gearbox configured to
cause the at least one sweeping wing to sweep from the stowed configured to the deployed

configuration.

49, The UAV of claim 48, wherein the gearbox comprises two pivot axes around which the at

least one wing sweeps.

50. The UAV of claim 47, wherein an attachment of the at least one sweeping wing to the
gearbox enables the at least one sweeping wing to be stowed at a first angle of incidence and
a first dihedral angle in the stowed configuration and a second angle of incidence and second

dihedral angle in the deployed configuration.

51. The UAV of claim 50, wherein the first angle of incidence and the first dihedral angle cause

the at least one wing to be stowed flat with respect to the fuselage.
52. An unmanned air-vehicle with deployable components (UAVDC) comprising:
a fuselage;

a wing arrangement segmented in a left wing section and a right wing section to enable variable
sweep at approximately a lateral plane of symmetry between the left wing section and the right
wing section, the wing arrangement being configurable in a first arrangement, a second

arrangement, and third arrangement,

wherein the first arrangement comprises the left wing section and the right wing section stowed

against the fuselage at a first sweep deployment angle,

wherein the second arrangement comprises the wing arrangement fully deployed for flight at

a second sweep deployment angle, and

wherein the third arrangement comprises the wing arrangement deployed in any sweep
deployment angle between the first sweep deployment angle and the second sweep

deployment angle;

a sweeping gearbox configured to pivot the left wing section and the right wing section to
enable the wing arrangement to sweep from the first arrangement to the second arrangement

at any sweep deployment angle; and

an actuator coupled to the sweeping gearbox configured to actuate the sweeping of the wing

arrangement at any sweep deployment angle.
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53. The UAVDC of claim 52, wherein the wing arrangement is further configured to telescope

to increase the wingspan of the second arrangement.

54. The apparatus of claim 52, wherein the left wing section and the right wing section are
stacked against the fuselage, in the first arrangement, with the left wing section vertically offset

from the right wing section.

55. The apparatus of claim 54, wherein the sweeping gearbox is covered by a fairing positioned
relatively at a base of the left wing section and the right wing section, the fairing being
constructed of a flexible material comprising at least one slit and at least one cutout, the fairing

being configured to:

open by flexing to allow the left wing section and the right wing section to be stowed under the

fairing in the first arrangement, and
close to provide aerodynamic advantage in the second arrangement.

56. The apparatus of claim 55, wherein the cutouts of the fairing are configured to
accommodate a profile of the base of the left wing section and the right wing section in the

second wing arrangement.

57. The apparatus of claim 55, wherein the fairing creates a first amount of tension in an open
configuration corresponding to the first arrangement of the left wing section and the right wing
section, wherein the first amount of tension causes the fairing to close when the left wing

section and the right wing section reach the second arrangement.

58. The UAVDC of claim 57, wherein the fairing in the open arrangement buckles at a location

of the at least one slit to accommodate the first arrangement.

59. The UAVDC of claim 58, wherein fairing does not buckle at the location of the at least one

slit to accommodate the second arrangement.

60. The UAVDC of claim 55, further comprising magnets configured to secure the fairing in to
the fuselage in a closed configuration corresponding to the second arrangement of the left

wing section and the right wing section.

61. The UAVDC of claim 55, wherein the fairing is configured in an orientation to facilitate

buckling and flexibility in a composite laminate by using +/-45 degree composite plies.

62. The UAVDC of claim 52, further comprising: at least one stabilizer configured to deploy

from a first stabilizer configuration stowed against the fuselage at a first deployment angle to
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a second stabilizer configuration deployed for flight at a second deployment angle, wherein the

at least one stabilizer can be rotated about its
spanwise axis to provide positive flight control while in the second stabilizer configuration.

63. The UAVDC of claim 62, further comprising at least one spring, wherein the at least one
spring is configured to force the at least one stabilizer from the first stabilizer configuration to

the second stabilizer configuration.
64. The UAVDC of claim 62, further comprising:

a servo configured to move a control horn coupled to the at least one stabilizer for rotating the

at least one stabilizer about its spanwise axis, and

wherein the control horn is configured to remain in a relatively fixed position as the at least one

stabilizer deploys from the first stabilizer configuration to the second stabilizer configuration.

65. The UAVDC of claim 52, further comprising a propeller, wherein the propeller comprises
at least one blade configured to fold into a first propeller arrangement and expand in a second

propeller arrangement.

66. The UAVDC of claim 65, wherein the fuselage comprises at least one groove configured

to receive at least one blade of the propeller in the first propeller arrangement.

67. The UAVDC of claim 65, wherein the propeller is configured to unfold to the second
propeller arrangement by means of at least one of the following: propeller blade springs,

aerodynamic forces, or a centripetal force from a rotation of the propeller.

68. The UAVDC of claim 65, wherein the at least one blade is configured to unfold in the
second propeller arrangement such that the at least one blade is within a free stream of air
when the UAVDC is in flight.

69. The UAVDC of claim 52, further comprising a modular payload fuselage section.

70. The UAVDC of claim 52, wherein a payload comprises at least one protrusion configured

to travel within at least one slot within the fuselage.

71. The UAVDC of claim 70, wherein the payload is configured to attach to a boom, wherein
the boom is configured to travel from a first payload arrangement to a second payload

arrangement.
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72. The UAVDC of claim 71, further comprising a controller configured to trigger the
deployment of the payload from the first payload arrangement to the second payload

arrangement.
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TARIFNAME
ACILABILIR BILESENLERE SAHIP HAVA ARACI

ILGiLi BASVURULAR

Basvuru Sahibi, burada referans olarak alinan, 11 Kasim 2015 tarihinde bagvurusu

yapilan 62/254.098 Numaral U.S Gegici Basvurusunun hakkini talep etmektedir.

Area-l Inc. firmasi adina 6 Nisan 2016 tarihinde bagvurusu yapilan ve “AERIAL
VEHICLE WITH DEPLOYABLE COMPONENTS ” baglikli, 15/092.219 Seri Numarali

richan ABD Patent Basvurusu burada referans olarak alinmistir.

Area-l Inc. firmasi adina 6 Nisan 2016 tarihinde basvurusu yapilan ve “AERIAL
VEHICLE WITH DEPLOYABLE COMPONENTS” bashkli, 295EP.001US02 Temsilci
Esas Numarali, 15/092.237 Seri Numaral richan U.S Patent Basvurusu burada

referans olarak alinmigtir.

Area-l Inc. firmasi adina 6 Nisan 2016 tarihinde basvurusu yapilan ve “AERIAL
VEHICLE WITH DEPLOYABLE COMPONENTS” bashkli, 295EP.001US03 Temsilci
Esas Numarali, 15/092.257 Seri Numaral riichan U.S Patent Basvurusu burada

referans olarak alinmigtir.

Referans alinan bagvurularin her birinin, bu kavramlar ve uygulamalar referans alinan
basvurularda farkl sinirlamalar ve yapilandirmalarla aciklanmakta ve farkli érnekler ve
terminoloji kullanilarak tarif edilmekte olsa da, burada aciklanan kavramlar ve
uygulamalar i¢in gecgerli olmasi amaglanmaktadir.

ACIKLAMANIN SAHASI

Mevcut agiklama genel olarak insansiz hava araclaryla ilgilidir.

ALT YAPI

insansiz hava araglan birden fazla uygulama icin kullanilabilir. Bu tip basvurular,

gozetleme ve filme alma dahil olmak Uzere ticari uygulamalari ve askeri uygulamalar
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icin kesif ve taktik goérevleri icerir. Belirli kosullarda, belirli gérev tiplerinin sadlanmasi
igin kompakt yapilandirmalar faydali olabilir. Ornegin, kompakt yapilandirmalar alani
azaltir ve cesitli konuslandirma seceneklerini saglar. Ancak, mevcut kompakt

yapilandirmalar ugcus menzili, dayanikhlik ve yik kapasitesi agisindan sinirhdir.

KISA GENEL BAKIS

Mevcut agiklamanin uygulamalari, agilabilir bilesenlere sahip gelismis bir hava araci
saglamaktadir. Bu kisa genel bakig, asagida Ayrintih Tarifnramede tarif edilen
kavramlarin bir segimini basitlestirilmis bir sekilde tanitmak amaciyla saglanmaktadir.
Bu kisa genel bakigin amaci, korumasi talep edilen ana konunun kilit 6zelliklerini veya
elzem o6zelliklerini tanimlamak degildir. Bu kisa genel bakis ayrica, korumasi talep

edilen ana konunun kapsamini sinirlamak igin kullaniima amacinda da degildir.

Acilabilir bilesenlere sahip insansiz bir hava araci (UAVDC) agiklanmaktadir. UAVDC
bir govde, en az bir adet kanat ve en az bir adet dengeleyici igerebilir. Bazi
uygulamalarda, UAVDC ayrica, bir itig araci ve/veya bir moduler tagima yuku icerebilir.
UAVDC birden fazla dizenlemede yapilandirilabilir. Ornedin, kompakt bir
dizenlemede, UAVDC, govdeye karsi yerlestiriimis en az bir kanat ve govdeye karsi
yerlestirilmis en az bir adet dengeleyici igerebilir. Acilmis bir diizenlemede, UAVDC,
gbvdeden acgilmis en az bir adet kanat ve govdeden agiimis en az bir adet dengeleyici
icerebilir. Genigletilmis bir dizenlemede, UAVDC, agilan dizenlemenin bir kanat

genisligini arttirmak icin i¢ ige gegirilmis en az bir adet kanat igerebilir.

Cesitli uygulamalarda, i¢ ice gecen bir kanat sistemine sahip bir UAVDC saglanabilir. i¢
ice gegen kanat sistemi, blylk olciide bos bir i¢ kisim igeren bir birinci kanat kismi,
birinci kanat kisminin i¢ kisminin iginde yerlestiriimek Uzere yapilandirilan bir ikinci
kanat kismi igerebilir. ikinci kanat kismi, harekete gecgirme lizerine, kayisin takili
segmentinin yerinden c¢ikarilmasinin, ikinci kanat kisminin boyunun en azindan bir
kismini kat etmesine neden oldugu sekilde, birinci kanat kisminin i¢ ylzeyine baglantili

bir kayigi tahrik etmek tUzere yapilandirilan bir aktiator igerebilir.

Birinci yapilandirmada, birinci kanat kismi ve ikinci kanat kismi, bir birinci dizenlemede
bir birinci kanat genigligini olusturabilmekte olup, birinci dizenleme, birinci kanat

kisminin i¢c kisminin igerisinde vyerlestirilen ikinci kanat kismini igerir. Bir ikinci
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yapilandirmada, birinci kanat kismi ve ikinci kanat kismi, bir ikinci dizenlemede bir
ikinci kanat genigligini olusturabilmekte olup, ikinci dizenleme, ikinci kanat kisminin

boyunun en azindan bir kismi boyunca yerinden ¢ikarilan birinci kanat kismini icerir.

Halen mevcut agiklamanin uygulamalariyla uyumlu sekilde, UAVDC bir govde ve bir
birinci eksen ve bir ikinci eksen etrafinda donmek lzere yapilandirilan en az bir adet
dengeleyici igerebilir. En az bir adet dengeleyici, en azindan asagidaki dizenlemelerde
yapilandirilabilir: en az bir adet dengeleyicinin gévdeye karsi yerlestirildigi bir kompakt
dizenleme ve en az bir dengeleyicinin gdvdeden birinci eksen etrafinda dénerek

acildidi en bir agiimis dizenleme.

UAVDC ayrica, en az bir adet dengeleyiciyi ikinci eksen etrafinda déndirmek Gzere
yapilandirilan bir ¢ubuk igerebilir. Bazi uygulamalarda, UAVDC, dengeleyicinin
tabaninda, aerodinamik bir etkililigi muhafaza ederken dengeleyicinin ikinci eksen

etrafinda donmesini saglamak tzere yapilandirilan esnek bir karenaj icerebilir.

Yine diger uygulamalarda, UAVDC agagidakileri igerebilir: bir modiler tasima yUKku
kismi iceren bir gdvde; bir birinci dizenlemede ve bir ikinci dizenlemede
yapilandirilabilen en az bir adet kanat olup, burada birinci diizenleme, gdvdeye karsi
yerlestirilen en az bir adet kanat igerir ve burada ikinci diizenleme, ugus icin bir birinci
aciima acgisinda acgilmis kanatlari igerir; en az bir adet kanadin tabaninda bagil olarak
konumlandirilan bir karenaj olup, karenaj, en az bir adet yarik ve en az bir adet kanadin
birinci dizenlemeden ikinci dizenlemeye bir gecisini temin etmek igin tasarlanan en az
bir adet oyuk iceren esnek bir materyalden yapilir ve karenaj asagidakilerde
yapilandirilabilir haldedir: birinci dizenlemeyi barindirmak igin bir birinci yapilandirma
ve ikinci dizenlemeyi barindirmak igin bir ikinci yapilandirma; en az bir adet kanadin
birinci duzenlemeden ikinci dlzenlemeye gegisini harekete gecgirmek Uzere

yapilandirilan bir uzama sanzimanina baglantili bir akttator.

Asagida ayrintih olarak verilecegi Uzere, bir tekli kanadin iki adet sol ve sag kanat
kisimlarindan (bir birinci kisim ve bir ikinci kisim) olusabilecedi anlagiimalidir. Iki adet
kanat kismi, mevcut aciklama boyunca, iki kanat veya iki kanat segmenti olarak ifade
edilebilir. Dolayisiyla, bazi uygulamalarda, iki kanat birinci dizenlemede govdeye karsi
istiflenebilmekte olup, istifli yapilandirma bir st kanat ve birinci dizenlemede Ust

kanadin alt kanattan dikey olarak dengelendigi sekilde bir alt kanat icerir. Yine diger
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uygulamalarda, birinci dizenlemeden ikinci diizenlemeye bir gegiste, iki kanat, ikinci
duzenlemede bir kanat genisligini genisletmek icin i¢ ice gecmek Uzere

yapilandirilabilir.

Mevcut aciklamanin uygulamalari ayrica, govdeye karsl yerlestirilen bir birinci
dengeleyici yapilandirmasindan ucus icgin bir ikinci agilma agisinda agilan bir ikinci
dengeleyici yapilandirmasina acgilmak Uzere yapilandinlan en az bir adet kontrol ylizeyi

(6rnegin dengeleyici) igerebilir.

Bazi uygulamalarda, en az bir adet dengeleyicini agllmasi en az bir adet yay
kullanabilmekte olup, burada en az bir adet yay, en az bir adet dengeleyiciyi birinci
dengeleyici yapilandirmasindan ikinci dengeleyici yapilandirmasina zorlamak Uzere

yapilandirilir.

UAVDC ayrica bir itme mekanizmasi da igerebilir. Bazi uygulamalarda, itme
mekanizmasi bir pervane igerebilmekte olup, burada pervane, bir birinci pervane
dizenlemesinde ice katlanmak ve bir ikinci pervane dizenlemesinde geniglemek Uzere
yapilandirilan en az bir adet eleron igerir. Gévde, birinci pervane dizenlemesinde
pervanenin en az bir adet kanatcigini almak Uzere yapilandirilan en az bir adet oluk
icerebilir ve pervane, asagidakilerin en az biri araciligiyla ikinci pervane diizenlemesine
aciimak igin yapilandinlabilir: pervane pal yaylari, aerodinamik kuvvet veya pervanenin

bir dontstinden bir merkezcil kuvvet.

Hem vyukarndaki kisa genel bakis hem asagidaki ayrintili tarifname &rnekleri
saglamaktadir ve sadece aciklayicidir. Dolayisiyla, yukaridaki kisa genel bakis ve
asagidaki ayrintili tarifname kisitlayici olarak degerlendiriimemelidir. Ayrica, burada
ortaya konulanlara ek olarak aksamlar veya varyasyonlar saglanabilir. Oregin,
uygulamalar, ayrintili tarifnamede tarif edilen gesitli aksam kombinasyonlarina ve alt-

kombinasyonlara yonelik olabilir.

SEKILLERIN KISA ACIKLAMASI

Aciklamaya eklenen ve bu agiklamanin bir pargasini olusturan ekteki sekiller, mevcut
aciklamanin gesitli uygulamalarini resmetmektedir. Sekiller, Bagvuru Sahiplerinin sahibi

oldugu cesitli markalarin ve teliflerin temsilcilerini ihtiva etmektedir. Ek olarak, sekiller
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Uguncd sahislarin sahibi oldudu ve sadece tasvir amaciyla kullanilmakta olan diger
markalari da ihtiva edebilir. ilgili sahiplerine ait olanlar haricinde, burada temsil edilen
cesitli markalarin ve teliflerin tim haklari Basvuru Sahiplerine verilmigtir ve onlarin
malidir. Basvuru sahipleri, burada dahil edilen markalarinin ve teliflerinin tim haklarini
sakh ve mahfuz tutmaktadir ve sadece verilen patentin yeniden Gretimiyle baglantil
olarak ve bagka higcbir amacla olmayacak sekilde materyalin yeniden Uretiimesine izin

vermektedir.

Ayrica, sekiller, mevcut agiklamanin belirli uygulamalarini agiklayabilen metinler veya
basliklar ihtiva edebilir. Bu metin, mevcut basvuruda ayrintilari verilen belirli
uygulamalarin tasvir edici, sinirlayici-olmayan, emsal amaglar igin dahil edilmektedir.
Sekillerde:

Sekil 1A, acilabilir bilegenlere sahip insansiz bir hava aracini bir birinci yapilandirmada
resmetmektedir;

Sekil 1B, acilabilir bilesenlere sahip insansiz bir hava aracini bir ikinci yapilandirmada
resmetmektedir;

Sekil 1C, acilabilir bilesenlere sahip insansiz bir hava aracini bir Gguncu
yapilandirmada resmetmektedir;

Sekil 2A, bir aktOatére baglantili bir uzama sanzimaninin kesilip c¢ikanlmig bir
gorinisinu resmetmektedir;

Sekil 2B, uzama sanzimaninin bir gorinusind resmetmektedir;

Sekil 2C, uzama sanzimaninin bir baska gortinisini ve kanat gegisinin bir yonunu
resmetmektedir;

Sekil 2D, uzama sanzimaninin kanatlarin acildiginda dihedral agiya ve gelis agisina
sahip olmasina ve yerlestirildiginde diz yatmasina olanak saglamasini temin etmek
icin bir grup sematik gizimi resmetmektedir;

Sekil 3, ic ice gecen kanatlarin bir drnegini resmetmektedir;

Sekil 4A, dengeleyicilerin bir birinci yapilandirmadaki bir érnegini resmetmektedir;

Sekil 4B, dengeleyicilerin bir ikinci yapilandirmadaki bir 6rnegini resmetmektedir;

Sekil 4C, dengeleyicilerin bir birinci yapilandirmadaki bir bagka goriinusuni
resmetmektedir;

Sekil 4D, dengeleyicilerin  bir ikinci yapilandirmadaki bir bagka goérlindsuni
resmetmektedir;

Sekil 4E, bir birinci ddnme acgisindaki dengeleyicilerin bir érnedini resmetmektedir;
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Sekil 4F, bir ikinci donme agisindaki dengeleyicilerin bir 6rnegini resmetmektedir;

Sekil 4G, bir tiglincli donme agisindaki dengeleyicilerin bir megini resmetmektedir;
Sekil 5, agilabilir pervane pallerinin bir drnegini ve bir agilma yonund resmetmektedir;
Sekil 6A, bir modiler tagima yikinin bir drnedini resmetmektedir;

Sekil 6B, bir moduler tagima yukdndn, acilabilir bilesenler bir birinci yapilandirma
halindeyken bir 6rnegini resmetmektedir;

Sekil 6C, bir modiler tasima yukinun, acilabilir bilesenler bir ikinci yapilandirma
halindeyken bir drnegini resmetmektedir;

Sekil 6D, bir kompakt yapilandirmadaki bir baska modiler tasima yikintn bir 6rnegini
resmetmektedir;

Sekil 6E, bir agilmig yapilandirmadaki bir moduler tasima yudkindn bir drnegini
resmetmektedir;

Sekil 7, bir anten icin potansiyel konumlari resmetmektedir;

Sekil 8, bir pervaneyi ve iligkili bilesenlerini resmetmektedir;

Sekil 9, pervane pallerini kath bir yapillandirmada almak Uzere yapilandirilan,
govdedeki oluklari resmetmektedir;

Sekil 10A, kanatlar tarafindan kusatilmis bir pervane palini resmetmektedir;

Sekil 10B, bir serbest akisla yonlendirilmis, agilmis bir pervane palini resmetmektedir;
Sekil 11A, bir birinci yapilandirmadaki bir karenaji resmetmektedir;

Sekil 11B, karenaji ikinci yapilandirmada resmetmektedir;

Sekil 11C, miknatislar igeren karenaji resmetmektedir;

Sekil 12A, eleron kontrol edilmesi igin bilesenleri resmetmektedir;

Sekil 12B, eleronlar icin birden fazla yapilandirmayi resmetmektedir;

SEKIL 13, UAVDC'nin dahili yapilandirmasinin bir érnegini resmetmektedir;

Sekil 14, acilabilir bilesenlere sahip insansiz hava aracinin kullanilmasinin  bir
ydntemini resmetmektedir ve

Sekil 15, aygitin calismasinin saglanmasi icin bir bilgisayar UAVn1 igeren bir sistemin

bir stitunlu diyagramidir.

DETAYLI ACIKLAMA

Bir 6n husus olarak, ilgili teknikte normal uzmanhga sahip bir kisi tarafindan, mevcut
aciklamanin genis kullanim ve uygulama alanina sahip oldugu kolayca anlasilacaktir.
Anlagilmasi gerektigi lizere, herhangi bir uygulama, ac¢iklamanin yukarida-acgiklanan

yonlerinin sadece birini veya birden fazlasini icerebilir ve ayrica yukarida-agiklanan
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aksamlarin sadece birini veya birden fazlasin icerebilir. Ayrica, “tercih edilen” olarak
muizakere edilen ve tanimlanan herhangi bir uygulama, mevcut agiklamanin
uygulamalarinin gerceklestiriimesi icin dlgtnilen bir en iyi modun parcgasi olarak ele
alinmaktadir. Tam ve etkin bir aciklama saglamak igin ilave betimleyici amaclar
acgisindan diger uygulamalar da mizakere edilebilir. Ustelik, uyarlamalar, varyasyonlar,
modifikasyonlar ve muadil diizenlemeler gibi birgok uygulama, burada tarif edilen
uygulamalar tarafindan acik bir sekilde aciklanacak ve mevcut agiklamanin kapsami

dahilinde olacaktir.

Dolayisiyla, uygulamalar burada bir veya daha fazla uygulamaya gore ayrintili olarak
tarif edilirken, bu agiklamanin mevcut aciklamanin tasviri ve emsali oldugu ve yalnizca
tam ve etkin bir agiklama saglama amaciyla yapildidi anlagiimalidir. Bir veya daha
fazla uygulamanin burada ayrintili agiklamasi, burada sunulan bir patentin herhangi bir
isteminde saglanan patent korumasinin, istemler ve istemlerin muadilleri tarafindan
tanimlanan kapsamini kisitlama amacinda olmadigi gibi bu sekilde oldugu anlami da
gikariimamahdir. Patent korumasinin kapsaminin, istemin kendisinde bariz sekilde
gobrilmeyen ve burada bulunmus olan bir sinirlamanin herhangi bir isteme okunmasiyla

tanimlanmasi amaglanmamaktadir.

Baoylelikle, 6rnegin, burada tarif edilen gesitli islemlerin veya yontemlerin herhangi bir
sirasi (siralarn) ve/veya zamansal sirasi betimleyicidir ve kisitlayici degildir. Dolayisiyla,
her ne kadar gesitli islemlerin veya yontemlerin adimlari dizili veya zamansal sirali
olarak gdosterilebilmekte ve tarif edilebilmekte olsa da, bu tip herhangi bir islemin veya
ydntemin adimlari, aksini gésteren bir durum olmadidi sirece, herhangi bir belirli dizi
veya sirada gerceklestirilecek olmayla sinirh degildir. Gergcekten de, bu tip iglemler
veya yontemlerdeki adimlar genel olarak, halen mevcut bulusun kapsaminda olduklar
halde c¢esitli farkh siralarda gergeklestirilebilir. Dolayisiyla, patent korumasinin
kapsaminin, burada ortaya konulan tarifnameden ziyade sunulan istem(ler) tarafindan

tanimlanmasi amaglanmaktadir.

Ek olarak, burada kullanilan her bir terimin, teknikte normal uzmanhga sahip bir kisinin
bu terimi, bu terimin buradaki kavramsal kullanimina dayali olarak geldidi anlami
anlayabilecegi anlami ifade ettigini kaydetmek énemlidir. Burada kullanilan bir terimin —
teknikte normal uzmanliga sahip kisi tarafindan bu terimin kavramsal kullanimina

dayall olarak anlasildi§i Uzere — anlaminin herhangi bir sekilde bu terimin herhangi bir
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belirli s6zlik tanimindan farkh olmasi halinde, bu terimin anlaminin, teknikte normal

uzmanhga sahip kisi tarafindan anlasilan anlaminin gecerli olmasi amaclanmaktadir.

35 U.S.C. §112.16'nin tatbik edilebilirligi ile ilgili olarak, hi¢bir istem ddesi, bariz “igin
ara¢” veya “igin adim” ifadesi bu istem 6gesinde fiilen kullaniimadig! surece bu yasa
hikmine gore okunma amagli degildir, bunun lzerine yasa hikmu, bu istem 6gdesinin

yorumlanmasinda gecerli olma amacindadir.

Ayrica, burada kullanildigi sekliyle, “bir” ifadesinin her birinin genellikle “en az bir”i
simgeledidinin ancak kavramsal kullanim aksini géstermedigi strece birden fazlayi da
hari¢ tutmadiginin kaydedilmesi 6nemlidir. Burada 6gelerin bir listesini birlegtirmek
Uzere kullanildiginda, “veya“ 6gelerin en az birini” simgelemekte ancak listenin birden
fazla 6gesini hari¢ tutmamaktadir. Son olarak, burada 6gelerin bir listesini birlestirmek

tzere kullanildiginda “ve” ifadesi “listelerin 6gelerinin tamamini” simgelemektedir.

Asagidaki ayrintil tarifname, ekli sekillere atifta bulunmaktadir. Uygun oldugu yerlerde,
ayni veya benzer 6geleri ifade etmek igin sekillerde ve asagidaki tarifnamede ayni
referans numaralari kullaniimaktadir. Ag¢iklamanin bircok uygulamasi tarif edildidi
halde, modifikasyonlar, uyarlamalar ve diger uygulamalar da mimkindar. Ornegin,
sekillerde resmedilen 6gelere ikameler, ilaveler veya modifikasyonlar yapilabilir ve
burada tarif edilen yontemler, acgiklanan yontemlere ikame, yeniden dizenleme
yapllarak veya asamalar ekleyerek modifiye edilebilir. Dolayisiyla, asagidaki ayrintil
tarifname agiklamayi sinirlamamaktadir. Mevcut agiklama basgliklar ihtiva etmektedir.
Bu bagliklarin referans olarak kullanildigi ve bashk altinda agiklanan konu husus

uzerinde sinirlayici olarak dustinilmemesi gerektigi anlagiimalidir.

Mevcut agiklama birgok yon ve ozellik igermektedir. Ustelik, birgok yon ve o6zelikle
insansiz hava araglar baglamiyla ilgili olsa ve bu baglamda tarif edilse de, mevcut
agiklama sadece bu baglamda kullanimla sinirl degildir. Ornegdin, mevcut agiklamanin

uygulamalar insanl ve insansiz hava araglarinda kullanilabilir.

I. GENEL BAKIS

Bu genel bakig, asagida ayrintili olarak tarif edilen secili kavramlari basitlestiriimig bir

bicimde tanitmak icin saglanmaktadir. Bu genel bakig, korumasi talep edilen ana
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konunun kilit 6zelliklerini veya elzem &zelliklerini tanimlama amacinda degildir. Bu
genel bakis ayrica, korumasi talep edilen konunun kapsamini sinirlayici olarak

kullanilma amacinda da degildir.

Acilabilir bilegenlere sahip gelismis bir insansiz hava araci (UAVDC), burada agiklanan
cesitli uygulamalarda saglanmaktadir. UAVDC'nin gesitli yonleri konvansiyonel
insansiz hava araglarina gore, bunlarla sinirl kalmamak kaydiyla, érnegin, gelismis
tasinabilirlik, agilma, agilma-sonrasi ugus kontrolline gegcis, aerodinamik etkililik ve
ucus dayanikhlidi, tagima yiki kapasitesi ve konvansiyonel insansiz hava araglarina
gbre maksimize edilmis gdrev kapasitesi dahil olmak Gzere gelismelere yol agmaktadir.
Asagida ayrintili olarak verilecegi Uzere, mevcut agiklamanin UAVDC’si, bunlarla sinirli
kalmamak kaydiyla, érnegin, firar-kenari menteseli eleronlar, acilabilir dengeleyiciler,
sanziman, karenaj ve i¢ ice gecen kanat uygulamalar dahil olmak Uzere yukarida

belirtilen gelismelere yol agan bir dizi aksam igermektedir.

UAVDC, birden fazla diizenlemede yapilandinlabilir. Bir birinci yapilandirma, drnegin,
depolama ve firlatma uygulamalarinda uygun bir kompakt dizenleme olabilirken, bir
ikinci uygulama, érnegin, firlatmadan sonra dizelme ve ugus icin uygun bir agiimis
duzenleme olabilir ve bir Gglincl dizenleme, drneg@in, yuksek-dayanikli ugus i¢in uygun
bir genigsletilmis diizenleme olabilir. Asagida ayrintilh olarak verilecegi Gizere, UAVDC,
gelismis UAVDC’nin avantajlarinin bazilarini daha yiiksek hizlarda saglamak igin bu Ug
yapllandirma arasindaki ara yapilandirmalarda tamamen fonksiyonel ve calistinlabilir

olabilir.

Sekil 1A, bir birinci yapilandirmanin (6rnedin, kompakt dizenleme (102)) bir dregini
resmetmektedir. Kompakt dizenleme (102), UAVDC'nin uygun depolanmasini ve
nakliyesini saglayabilir. Ek olarak, kompakt dizenleme (102), 6érnegin, bir borudan
firlatima veya, 6rmegin, ugagin silah/bomba salanindan veya kanat eklemesinden

birakilma gibi belirli firlatma yontemlerini saglayabilir.

Mevcut agiklamanin uygulamalarnyla tutarli olarak, UAVDC firlatma sonrasinda,
firlatma sonrasi dizelmenin ve yilksek-hizli ugusun yuksek aerodinamik yuklerinden
sag salim c¢ikmak igin uygun olan acgilmis dizenlemeye acilabilir. Ugus esnasinda,

UAVDC ayrica, etkili, uzun-dayanikh ugus igin uygun olan genigletilmis dizenlemeye



10

15

20

25

30

10

de agcllabilir. “Acilmak” ve “agiima” terimlerinin, bir UAVDC yapilandirmasindan bir

digerine hareket eden acilabilir bilesenleri ifade edebilecegi anlasilmalidir.

Sekil 1B, bir ikinci yapilandirmanin (6rnedin, aciimis dizenleme (104)) bir érnedini
resmetmektedir. Acilmig bir dizenleme (104) kullanilarak, uygulamalar, yuksek bir
hava hizinda ugugla veya yuksek-g kaldirma manevralariyla iligkili daha ylksek
aerodinamiklere dayanabilir. Bu sekilde, ara yapilandirmalarin en az biri (6rnegin,
agllmis dizenleme (104)), UAVDCnin firlatldigir ve Uglncli yapilandirmanin
dayanabilecegi bir hava hizina yavaslatimadigi bir firlatma sonrasi dizelmede
kullanilabilir.  Dahasi, ac¢ilmis dizenleme yiksek-hizli ugusa, genisletilmis

duzenlemeden daha etkili bir sekilde dayanabilir.

Sekil 1C, bir G¢uincu yapilandirmanin (6rnegin, bir genigletilmis dizenlemenin (105)) bir
ornegini resmetmektedir. Genisletiimis diizenlemenin kullaniimasiyla, UAVDC artan bir
aerodinamik etkililik (yani ugus dayanikliigi) seviyesinin yani sira artan tasima yuki
agirhgr kapasitesini elde edebilir. Cesitli uygulamalarda, ikinci yapilandirma (6rnegin
acllmis dizenleme (104)) ve Uglincl yapilandirma (6rnedin genisletiimis diizenleme
(105)) ortak, ancak kanatlarin i¢ ice gegmis yer degistirme seviyesine bagli kanat

genisliklerine sahip bir diizenleme olarak ifade edilebilir.

Asagida ayrintih olarak verilece@i Uzere, kompakt dizenlemeden (102) genisletiimis
dizenlemeye (105) gecis esnasinda, mevcut uygulamanin uygulamalarina goére bir
UAVDC, bunlarla sinirh kalmamak kaydiyla, agagidakilerin en az birini uygulayabilir:
uzamak ve/veya i¢ ice gegmek Uzere yapilandirilabilen kanatlar (110), tono kontrollnu
sag@layan bir veya daha fazla firar-kenari menteseli kontrol yiizeyi (“eleronlar”) (120), bir
veya daha fazla katlanir harekete gecirme dengeleyicileri (125), bir veya daha fazla
esnek aerodinamik karenaj (130), bir veya daha fazla itis mekanizmasi (6rnegin

katlanir pervane (135)) ve bir modtler tasima yiku (140).

Diger uygulamalarda, UAVDC, birinci yapilandirmayla ikinci yapilandirma veya ikinci
yapilandirmayla Uglincli yapilandirma arasinda ara yapilandirmalar igerebilir. Ara
yapilandirmalarda, kanatlar (110) uzamanin veya ig ice gegmenin gesitli asamalarinda
olabilir. Firar-kenari eleronlarin (120) ve harici olarak i¢ ice gegmis dis kisimlarin (310)

kullaniimasinin, birinci yapilandirmadan Gg¢uncl yapilandirmaya gecigler esnasinda



10

15

20

25

30

35

11

UAVDC’nin Kkesintisiz olarak kontrolli ugusu muhafaza etmesini saglayabilecedi

anlasiimahdir.

Birinci yapillandirmada, ac¢ilimadan &nce, yukarida belirtlen kanatlar (110),
dengeleyiciler (125) ve pervane, UAVDC’'nin bir gdévdeye (106) kargi yerlestirilebilir
(yani, ara¢ firlatmasi esnasinda katlanir ve yoldan kaldinlir). Karenaj (130) kanatlari
(110) yerlesik yapilandirmalarinda barindirmak icin bikulebilir ve daha sonra kanatlarin
(110) bir uzama hareketini barindirmak amaciyla bir sekilde blkilmek (zere
yapilandirilabilir. Firlatildiginda, UAVDC birinci yapilandirmadan ikinci yapilandirmaya
déniisebilir. ikinci yapilandirmada, kanatlar (110) (karenajin (130) uzama hareketini
saglayacak bir sekilde bukuilmesiyle) bir disa dogru uzama hareketi yoluyla acilabilir.
Sekil 2C, bir disa dogru uzama hareketini (250) resmetmektedir. Asagida ayrintili
olarak verilecegi Uzere, disa dogru uzama hareketi (250), bununla sinirh kalmamak
kaydiyla, dmegin, bir aktiatore baglantili bir uzaman sanzimani tarafindan saglanabilir.
Sekiller 2A-2C, bir aktlatore (210) baglantili bir uzama sanzimaninin (205) bir 6rnegini
resmetmektedir. Ayrica, kanatlarin (110) uzama hareketi (250), aerodinamiklerin
optimize edilmesi icin ayarlanabilir kanat agilari saglayabilir. Karenaj (130), kanatlari
(110) depolanmis yapilandirmanin yani sira uzama hareketinde (250) barindirmak igin
tasarlanabilir. Ayrica, karenaj (130), Sekil 11B’de gosterildigi tzere, UAVDC'nin
aerodinamik butinluginin muhafaza edilmesi amaciyla kanatlar (110) etrafinda

kapanabilir.

Kanatlan (110) uzatmanin yani sira kanatlarn (110) optimal dihedral agilariyla (265) ve
gelis agllariyla (275) yonlendirmek Uzere vyapilandirilan bir sanzimanin (205)
uygulanmasiyla, mevcut aciklamanin uygulamalari, konvansiyonel sistemlere gore
gelismeler saglayabilir. Ornegin, konvansiyonel sistemlerde, uzayan kanatlar ve kanat
acisi ayarlamalari uygulayan ucaklar, kanat agilarinin yonlendirilmesi igin ikincil
mekaniklerin kullaniimasini gerektirmektedir. Bu tip ikincil mekanikler agirlik ve maliyet

eklemenin yani sira, ilave ariza modlarina da neden olmaktadir.

Yine mevcut agiklamanin uygulamalarina goére, kanatlar (110) ayrica, Uglncl
yapllandirmada i¢ ice gegmek (yani, boy olarak genislemek) Gzere yapilandirilabilir. Bu
sekilde i¢ ice gecen kanatlar bir sabit i¢ kisim ve bir veya daha fazla buyuUk 6l¢ude bos,
acildiginda daha uzun bir kanat genigligi saglamak icin bitigik kisimlar boyunca kayan

dis kisimlar icerebilir. Sekil 3, gévdeye (106) takilan bir sabit i¢ kisim ve bir dig kisim
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(310) iceren ic ice gecen kanatlarin (110) bir ornegini resmetmektedir. Diger
uygulamalarda, birden fazla yuvalanmis dis kanat kismi uygulanabilir. Bu sekilde,
kanatlar (110) kompakt bir duzenlemede (102) depolanabilr ve daha sonra,
genigletiimis dizenleme (105) esnasinda ilave kaldirma saglamak icin uzayabilir (yani,
birbirinin icinden c¢ikabilir). Asagdida ayrintili olarak verilecegi Uzere, mevcut
aciklamanin uygulamalarina gore bir i¢ ice gegme mekanizmasi (“i¢ ice gecme araci”),
ornegin, kanatlarin uzatilmasi ve/veya geri ¢ekilmesi igin bir kayis sistemi (315), bir

makas mekanizmasi veya bir piston mekanizmasi kullanabilir.

Mevcut aciklamanin uygulamalarina gére i¢c ice ge¢cme aracl, yapilandirmalar
arasindaki gecis boyunca tono kontrolini muhafaza ederken, maksimize bir kanat
genigligi saglar. Ornegin, i¢c kisim sabit oldugundan, dis kisimlar, sabit i¢ kismin dig
kismin igerisinde yer almasini sadlamak amaciyla buylk ol¢lide bos bir i¢c kisim
icerebilir. Dig kisim daha sonra diga dogru, govdeden (106) uzaga kayabilir (yani,
disan cgikabilir), boylelikle disan ciktikga sabit i¢ kismi agida gikartir. Firar-kenari
monteli kontrol ylizeyleri (6rnegdin, eleronlar (120) dis kisma monte edilir ve bu nedenle
agilma ve disari uzama iglemi boyunca agida c¢ikar ve kullanilirlar; bu sekilde,
UAVDC’nin kanat genisligi uzayabilirken gecis esnasinda (6rnegin, i¢ kisim konumuna

gore dis kisim konumuna bakmaksizin) kontrolli ugus kesintisiz olarak muhafaza edilir.

Bazi uygulamalarda, i¢c kismin (305) govdeye (106) baglanirken, dis kisim (310)
govdeden (106) disarn dodru icerden c¢ikabilir. Firar-kenari eleronlarn (120), tono
kontroliinin temin edilmesi i¢in dig kisma (310) baglanabilir. Bu sekilde, firar-kenari
eleronlari (120), kanatlar (110) uzatimamis olmadiginda bile tono kontrolini
saglayabilir. Firar-kenari eleronlari  (120), bu sayede kanadin (110) Ucln
yapilandirmasindaki genel genisligini maksimize eden sekilde dis kismin (310) bir ic
hacminin maksimize edilmesi amaciyla kanadin en-arkadaki bir noktasinda bir
menteseyle baglanabilir. Cesitli uygulamalarda, rizgarliklar gibi, kanat kontrol
ylzeylerinin diger yapilandirmalari, mevcut aciklamanin 6zl ve kapsami dahilinde

uygulanabilir.

Bos dis i¢ ice gegen kanat kisminin (310) ve firar-kenari menteseli kanatgigin (120)
uygulanmasiyla, birden fazla gelisme kaydedilir. Tipik bir i¢ ice gec¢en kanat, sabit i¢c
panelin icerisinde depolanan i¢ ice gegen dig panelleri kullanir, bu durum, kanat

panelleri disari uzamis bir duruma ulasana kadar dis panellere monte edilmis
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eleronlarin kullanimini olanaksiz kilar. Ayrica, konvansiyonel eleron uygulamalari kanat
yuzeyinin kendisinin icinde yapilandirilir, boylelikle kanatta mevcut olan i¢ hacmin
miktarini indirger. indirgenmis i¢ hacim, bir i¢ ice gegen kanat sistemindeki bir i¢ kanat
kismi yerlesiminin mevcut derinligini azaltir, bdylelikle i¢ ice gegcmis bir yapilandirmada
daha kuguk bir yer degdistirmeye yol agar. Bu sekilde, konvansiyonel tono kontroli

yuzeyleri, i¢ ice gegmis bir kanadin n UAV i uzunlugunu indirgeyebilir.

Firar-kenari menteseli eleronlarin (120) i¢ ice gecen kanadin (110) dis kismina (310)
takilmasi, i¢ ice gegen kanadin (110) i¢c kisminin (305), dis kismin (310) iginin daha da
icerisinde yerlestiriimesini temin ederken, kanatlar uzayip c¢ikmadan énce, ugusun
acilmis dizenlemede muhafaza edilmesi icin gerekli tono kontroliind saglamaya devam
eder. Buna karsilik olarak, kanatlar (110) disarn uzadi§inda, dis kismin (310) yer
degistirmesi, diger i¢ ice gegen kanat sistemlerinkinden daha blyuk bir araliga arttinlir,
boylece kompakt yapilandirmalar yapabilen konvansiyonel bir hava aracina gore artan
kanat genisligi faydalarina yol agar. Yine ayrica, i¢ ige gegen kanadin (110) gévdeden
uzanan dis kismi (310), firar-kenari menteseli eleronlarin (120), UAVDC'nin artan tono

kontrolinu saglamasini temin eder.

Mevcut aciklamanin uygulamalarina gore, kontrol yuzeyleri (6rnegin, firar-kenari
menteseli eleronlar (120), UAVDC'nin tim yapilandiriimalarinda caligtirilabilir. Yani,
kontrol ylzeyleri kompakt duzenlemede (102), acilmis dizenlemede (104) ve
genisletiimis duzenlemede (105) kullanilabilir.  Ayrica, kontrol yUzeyleri, o

dizenlemelerin her birinin arasindaki gecis evreleri esnasinda da caligtirilabilir.

Ornegin, firar-kenari mentegeli eleronlar  (120), UAVDC igin firlatma-sonrasi
dengeleme saglamak amaciyla, birinci yapilandirmayla (6rnegin, kompakt dizenleme
(102)) acilmis duzenleme (104) (6rnegin, calismada yaklasik 45-derecelik bir uzamayla
kenetlenen) arasinda caligtirilabilir. Dahasi, firar-kenari menteseli eleronlari (120), ugus
kontrolintin saglanmasi i¢in UAVDC ac¢iimis dizenlemedeyken (104) ve ayrica aciimis
dizenlemeyle (104) genigletiimis diuzenleme (105) arasindaki gecis asamasinda da
kullanilabilir. Son olarak, firar-kenari menteseli eleronlari (120), ilave, daha etkili ugus

kontrolli saglamak igin genisletiimis diizenlemede de (105) calistinlabilir.

UAVDC'nin bir veya daha fazla dengeleyicisi (125), ara yapilandirmalarda, ikinci

yapilandirmada ve/veya Ug¢lncU yapilandirmada acilabilir. Dengeleyiciler (125), Sekiller
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4A-4D’'de gosterildigi lizere, eksen (430) etrafinda donerek bir birinci dengeleyici
yapilandirmasindan (450) bir ikinci dengeleyici yapilandirmasina (455) agilabilir. ikinci
dengeleyici yapilandirmasina (455) acildiginda, dengeleyici (125) ayrica, eksen (425)
etrafinda dénerek ucus kontrolind saglayacak sekilde bir kontrol ylzeyi gdrevi de
gorebilir. Diger uygulamalarda, dengeleyiciler (125) hava direnciyle etkilesme Gzerine
acilabilir. Ornegin, dengeleyiciler (125) bir hava akisiyla etkilesime girdiginde, ortaya
¢ikan bir striklenme kuvveti dengeleyicilerin (125) agiimis bir yapilandirmaya hareket
etmesine neden olabilir. Dengeleyiciler (125) acildiginda, servolar (410) dengeleyicileri
(125) eksen (425) etrafinda harekete gecirebilir. Sekiller 4E-4G, dengeleyicileri (125),
eksen (425) etrafindaki ¢esitli donls acilarinda, acilmis yapilandirmada

resmetmektedir.

Mevcut aciklamada dengeleyiciler (125) olarak uygulanan agilabilir kontrol yizeyleri,
konvansiyonel sistemlere gore, drnedin, ayarlama igin kumanda bilesenlerine (6rnegin,
aktuatorler ve baglantilar) gerek olmadan otomatik agilmayl sagdlayarak daha
gelismistir. Ayrica, esnek bir karenaj uygulanarak, aerodinamik etkililikleri gelistirilebilir.
UAVDC’nin uygulamalarinin timudndn yukarida bahsedilen bilesenlerin  tGmanu
icermeyebilecedi, UAVDC'nin diger uygulamalarinin ilave bilesenleri icerebilecedi ve
diger uygulamalarin hala, mevcut aciklamada tarif edilen uygulamalarin gesitli

kombinasyonlarini igerebilecedi anlasiimahdir.

UAVDC'nin pervanesi (135), hava direnciyle etkilesime girilmesi Uzerine agcilabilir.
Diger uygulamalarda, yaylar ve/veya pervanenin (135) bir dontsinden gelen merkezcil
kuvvet, pervanenin (135) agilmasinda uygulanabilir. Sekil 5, pervanenin (135) bir

ornegini ve pervane palleri (510) igin bir agilma yonini (505) resmetmektedir.

Mevcut agiklamanin uygulamalarina gére bir UAVDC, moduler bir tagima yuku (140)
almak Uzere yapilandirilabilir. Bazi uygulamalarda, modiler tagima yuku (140), hem
birinci hem ikinci yapilandirmada sabit kalabilir. Sinirlayici-olmayan 6rnek yoluyla,
moduler tasima yuklu (140), govdenin (106) bir burnu gorevini yaparak UAVDC’nin
icine kurulabilir. Sekil 6A, govdeye (106) sabit bir konumda (605) takilmak Uzere
yapilandirilan birden fazla modiiler tagima yukintn (140) bir 6rnegini resmetmektedir.
Modiilerligi kolaylastirmak igin, moduler tagima yuku (140), pimler (615) gevresinde bir
dondurerek-kilittenme bigiminde kancalamak Uzere yapilandinlan kancalar (610)
icerebilir. Bu sekilde, moduler tagsima yiki (140) gévdenin (106) icine sokulabilir. Bir
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kabarti (620) modiiler tasima ytikini yonlendirebilir ve modller tasima ylkiinden (140)
govdeye (106) hizli bir gecgis saglar. Ayrica, pimler (615), kendilerini bir somun
etrafinda sikistirmak, bdylelikle kancalar (610) ve dolayisiyla modiler tagima yiakini
(140) yerinde sabitleyen vida vyivleri icerebilir. Diger uygulamalarda, modiler tasima
yuki (140), govde (106) icine gdmuli oyuklarnn icine oturmak i¢in yapilandirilan
¢cikintilar icerebilir. Modiler tagsima yiki (140) gdvdenin (106) icine, ¢ikintilar almak
icin yapilandirilan ve moduler tasima yukinu (140) govdeye (106) kilitlemek igin

dondirilen oyuklar boyunca sokulabilir.

Moduler tasima yuki (140) sabit bir konumda (605) kilitlenebilirken, modiiler tasima
yuakin, sirasiyla, bir birinci yapilandirmada (630) ve bir ikinci yapilandirmada (635)
resmeden Sekiller 6B ve 6C'de gdsterildigi Uzere, igerisinde agcilabilir bilesenler

icerebilir,

Diger uygulamalarda, moduler tasima yiku (140), govdeye (106) gore konum igin en
az iki yapilandirmaya sahip olabilir. Sekil 6D, moddler tagima yukanin (140) bir birinci
konumdaki (640) bir bagska 6rnegini resmetmektedir; Sekil 6E, moduler tagima yukunu
(140) bir ikinci konumda (645) resmetmektedir. Ornegin, UAVDC birinci
yapilandirmadayken (“kompakt yapilandirma”) moduler tasima yukiu (140) birinci
konumda (640) ayarlanabilir ve ikinci yapilandirmadayken ikinci bir konuma (645) acilir.
Sinirlayici-olmayan 6rnek yoluyla, modiler tasima yuki, govdeden disar ¢ikan bir kola
(655) ayarlanan bir algilama UAV (650) olabilir.

Mevcut aciklamanin uygulamalari konvansiyonel insansiz hava aracglarina goére,

asagidaki orneklerle sinirl kalmamak kaydiyla, gelismeler saglayabilir:

¢ Ucus dayanikhligini arttiran gelismis aerodinamik etkililik;

e Artan tasima yiku kapasitesi;

e Bir parasut veya balon gibi harici aerodinamik iglemlerin yardimi olmadan
firlatma ve ugusa gegis ve

e Maksimize edilen goérev kapasitesi (yani, modiler tagima ylkd ve yeniden
ayarlanabilir ve oldukga etkili gatkisi, UAVDC’nin, 6rnegin, bunlarla sinirli
kalmamak kaydiyla, istihbarat Gozetleme Kesif (ISR), Sinyal Istihbarati
(SIGINT), hava, jeofizik, cevresel ve benzerleri gibi daha gesitli gorevleri etkili

bir sekilde yerine getirmesine olanak sadlar).
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Hem yukaridaki genel bakis hem asagidaki ayrintili tarifname, érnekler saglamaktadir
ve sadece aciklayicidir. Dolayisiyla, yukaridaki genel bakis ve asagidaki ayrintil
tarifname, kisitlayici olarak degerlendirimemelidir. Ayrica, burada ortaya konulanlara
ek olarak aksamlar veya varyasyonlar saglanabilir. Ornegin, uygulamalar, ayrintili
tarifnramede tarif edilen gesitli aksam kombinasyonlarina ve alt-kombinasyonlarina

yonelik olabilir.

Il._YAPILANDIRMA

Sekil 1C, mevcut agiklamanin uygulamalarina gére bir UAVDC'ylI resmetmektedir.
Mevcut aciklamanin uygulamalari bir gévde (106), bir veya daha fazla anten (705), glc¢
kaynag: (1310), uzamak ve/veya i¢ ice gecmek icin ayarlanabilen kanatlar (110),
dengeleyiciler (125) ve tasima yuku (140) icerebilir. Diger uygulamalar, &rnegin,

pervane (145) gibi bir itme mekanizmasi igerebilir.

Govde (106), bununla sinirl kalmamak kaydiyla, érnegin, karbon fiberden olusabilir.
Ayrica, goévde (106), bununla sinirh kalmamak kaydiyla, omegin, bir kompozit
materyalden (6rnegin, fiberglas, Kevlar, Spectra) olusabilir. Cesitli uygulamalarda,
bununla sinirh kalmamak kaydiyla, 3D baskili plastikler dahil olmak (zere plastikler
kullanilabilir. Govde (106), hizin ve azalmig hava direncinin kolaylastirimasi igin

aerodinamik bir yapilandirmaya sahip olabilir.

Simdi  Sekil 7'ye istinaden, anten (705), UAVDCnin gesitli kisimlarinda
konumlandirilabilir. Ornegin, anten (705) sabitlenebilir ve bazi uygulamalarda,
konformal (yani, gévdenin (106) kaplamasinin icine yerlesik) olabilir. Alternatif olarak,
anten (705) acilabilir olabilir. Omegin, anten (705) gdvdeden (6rnegin, bir yay
vasitasiyla) bir mentese lzerinde disan acilmak lzere ayarlanabilir. Bir baska érnek
olarak, Sekil 7°’de resmedildigi Uzere, anten (705), dengeleyicilerin (125) en az birinin
icine yerlestirilebili. Bu sekilde, dengeleyiciler (125) acildiginda, anten de (705)
acilabilir. Diger uygulamalarda ve Sekiller 6D ve 6E’'de resmedildigi tizere, modiiler
tasima yuki (140) anten (705) olarak uygulanabilir. Bu sekilde, anten (705) kola (655)
takilabilir ve govdeden (106) uzamak (zere ayarlanir. Yine dijer uygulamalarda,

UAVDC icinde birden fazla anten entegre edilebilir.
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Anten (705), Sekil 15°e istinaden daha ayrintili olarak verilen sekilde, bir yerlesik
kumandayla elverigli iletisimde olabilir. Bu sekilde, anten (705), uzak bir konuma
(6rnedin, bir UAVDC operatorine) verileri hem goénderebilir hem buradan alabilir.
Ornegin, anten (705), uzak-konumlu bir operatérden kontrol sinyallerini almak igin
kullanilabilir. Kontrol sinyalleri, buna gore UAVDC’y: galistirabilen yerlesik kumanda
tarafindan iglenebilir ve ¢dzilebilir. Ayrica, anten (705), UAVDC’dan cesitli verileri,

ornegdin, uzakta yer alan operatore iletmek icin kullanilabilir.

Verilere, bunlarla sinirh kalmamak kaydiyla, 6rnegin, UAVDC'da vyerlegik cesitli
sensorler (6rnedin, moduler tasima yukid (140) igerisindeki sensorler) tarafindan
toplanan sensor verilerini icerebilir. Yine diger uygulamalarda, veriler UAVDC igin,
bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla, &medin, kiresel konumlandirma verisi,
akselerometre verisi, jiroskopik veri, ivme verisi ve benzerleri dahil olmak Uzere
telemetrik verileri igerebilir. Bazi uygulamalarda, yukarida belirtilen veriler, iletim

oncesinde yerlesik kumanda tarafindan toplanabilir, islenebilir ve sifrelenebilir.

UAVDC’nin gesitli itme mekanizmalariyla yapilandirilabilecedi ve Sekil 8'de resmedilen
pervanenin (135) sadece resmedilen bir varyasyonu oldugu anlasiimalidir. Diger itme
mekanizmalarina, bunlarla sinirh kalmamak kaydiyla, roketler jet motorlan ve
sikistirilmis gaz alevleri dahil olabilir. Dahasi, bazi uygulamalarda, UAVDC bir planoriin
Ozelliklerine sahip olabileceginden, hi¢ itme gerekli olmayabilir. Bu tip uygulamalarda,
UAVDC, o6rnegin, bir borudan firlatilabilir veya, drnegin, gorev hedefine slzllme
menziline sahip bir ugaktan birakilabilir. Buradaki gesitli uygulamalarda tarif edildigi
Uzere UAVDC'nin cesitli 6zellikleri, UAVDC'ya, ilave itme geredi olmadan gbérevini
tamamlamasi igin (6rnegin, asagida Sekil 14’e istinaden ayrintili olarak verilen agilma

Uzerine) yeterli ugus suresini saglayabilir.

Pervane (135), govdeye (106) karsi katlanan pervane palleri (510) icerebilir. Pervane
(135) iki pervane paline (510) sahip olarak gosterilmis oldugu halde, daha fazla ve veya
ha pervane palinin kullanilabilecedi anlasiimahdir. Ornegin, sadece bir adet pervane
pali kullanilabilir. Sekil 9'da resmedildigi Gzere, govde (106), pervane pallerini (510)
katlanmis bir yapilandirmada almak igin yapilandirilan oluklar (905) igerebilir. Ugus
esnasinda, pervane (135), 6rnegin, pervaneye karsi hava basinci (0rnegin, sirtiklenme
nedeniyle) veya pervanenin (135) doénusinden kaynaklanan merkezcil kuvvet

araciligiyla acilabilir. Diger uygulamalarda, pervane (135), hizlh bir acilmaya olanak
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saglamak ve boylelikle pervane pallerinin (510) pervane (135) tamamen agiimadan
Oonce dengeleyicilere (125) garpmasini engellemek igin yaylar (6rnegin, burulma yaylar
(805)) kullanilarak acilabilir.

Sekillerin birgogu pervaneyi (135) arkadan-monteli bir konumda resmetmekte olsa da,
bir itme mekanizmasinin saglandigi uygulamalarda, pervanenin (135) UAVDC'nin farkh
konumlarinda yapilandirlabilecegi anlasiimahdir. Ornegin, bazi uygulamalarda,
pervane (135), UAVDC'nin arkasi yerine oniine monte edilebilir. Sekil 6D ve 6E,
UAVDC'nin 6nine monte edilen bir gekici pervane (675) igeren bir UAVDC'nin bir

uygulamasini resmetmektedir.

Dahasi, pervanenin (135) konumlandirimasi, kanatlarin (110) ag¢ilmasindan
etkilenebilir. Sekil 10A'ya istinaden, pervane pali (1005), kanatlarin (110) altinda
sikigtiriimis bir sekilde gévdeye (106) monte edilir. UAVDC'nin birinci yapilandirmadaki
bir firlatihs1 esnasinda, rlizgar direnci veya yaylar (805) pervane palini (1005), agiimis
durumuna dogru tepe konumunda (6rnegin, govdenin (106) tepesine monteli) itebilir.
Ancak, pervane palinin (1005) bu tip agilmasi, birinci yapilandirmada resmedildigi

Uzere, hemen yukarida yerlestiriimis kanatlar (110) tarafindan engellenebilir.

Kanatlar (110) tarafindan engellenmeyen geri kalan pervane palinin (1010) aciima
durumundan alikonulmayabilir ve boylece tasarlandigi sekilde ikinci yapilandirmada
acilabilir. Geri kalan pervane palinin (1010), pervane pali (1005) halen sikisik
haldeyken donme ediliminden kaynaklanan zararin dnlenmesi amaciyla, pallerin
mentese hareketi (1015), palin (1010), pali (1010) Sekil 10B’de gosterildigi Uzere
serbest akigla hizalayan bir konuma (1020) geri katlanmasina olanak saglamak igin

uzatilabilir.

Yine Sekil 1A’ya istinaden, UAVDC, iki kanat kismina sahip bir tekli kanattan olusan bir
kanat diizenlemesine sahip olabilir. Kanat diizenlemesi, sol kanat kismiyla sag kanat
kismi arasindaki simetrinin yaklasik olarak bir yanal diizleminde degisken uzamasina
olanak saglamak igin bir sol kanat kismi ve bir sag kanat kismi olarak boltnebilir. Bazi
uygulamalarda, kanat kisimlari bir sol kanat ve bir sag kanat (6rnegin, kanatlar (110))
olabilir. Yine mevcut aciklamanin uygulamalarina gore, ancak, kanat dizenlemesi iki

kanat kismindan olusan bir tekli kanat olabilir.
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Kanat duzenlemesi (6rnedin, UAVDC'nin birinci yapilandirmasina karsilik gelen) bir
birinci dizenlemede, (6rnegin, UAVDC’nin ikinci veya Og¢uncu yapilandirmasina karsihk
gelen) bir ikinci diuzenlemede ve bir Gglncl dizenlemede ayarlanabilir. Birinci
duzenlemede, sol kanat kismi ve sag kanat kismi gdévdeye karsi, bir birinci uzayip
acilma agisinda yerlestirilebilir. ikinci diizenlemede, kanat diizenlemesi, bir ikinci
uzayip acllma acgisinda ugus icin tamamen acilabilir. Bir Gglincu dizenleme kanat
kisimlarini, birinci uzayip acgilma agisiyla ikinci uzayip agiima agisi arasindaki herhangi

bir kanat agilma agisinda igerebilir.

Uzayip acilma agisinin sadlanmasi icin, UAVDC, kanat dizenlemesinin birinci
duzenlemeden ikinci dizenlemeye herhangi bir uzayip acgilma acisinda uzamasina
olanak saglamak icin sol kanat kismiyla sag kanat kismini déndirmek igin
yapilandirilan bir uzama sanzimani igerebilir. UAVDC, kanat duzenlemesinin herhangi
bir uzayip acilma acgisinda uzamasini hareket gecgirmek igin yapilandirilan uzama

sanzimanina baglantili bir aktlator igerebilir.

Uzama hareketi boyunca, karenaj (130), bir acik yapilandirmadan bir kapali
yapilandirmaya degdismek (izere yapilandirilabilir. Karenaj (130), birinci kanat kisminin
ve ikinci kanat kisminin, birinci duzenlemedeki karenajin altinda yerlestiriimesine
olanak saglamak icin esnemeyle bir acik yapillandirmada baslayabilir ve ikinci
dizenlemede aerodinamik ve/veya cevresel avantajlar saglamak igin bir kapali

yapllandirmaya hareket edebilir.

Kanatlar (110), birinci yapilandirmada (102) gosterildi§i Gzere bir firlatma
yapllandirmasinda yerlestirilebilir. Bazi uygulamalarda, kanatlarin (8110) firlatma
yapilandirmasi bir dikey denge igerebilir. Kanatlar (110), uzama sanzimani (205)
(6rnegdin, bir uzatma araci) tarafindan bir ugus yapilandirmasina uzatilabilir. Ornegin,
uzama sanzimanina (205) takili akttiatoér (210), her bir kanada baglantili bir sonsuz disli
(220) ve sonsuz diglilere (220) baglantili ve kanatlari uzama hareketinde (250) yaymak
icin yapilandirilan bir helezon (225) igerebilir. Uzama sanzimani (205) kanat yatagi
(215) Uzerine oturabilir. Bununla sinirli kalmamak kaydiyla, yaylar dahil olmak (zere
gesitli diger araglar da kanatlarin (110) uzamasinda kullanilabilir. Bazi uygulamalarda,
kanatlarin (110), ugusun sadlanmasi amaciyla tamamen uzatiimis olmasi gerekmez.

Ornegin, UAVDC, tam uzamadan kiiglk bir acida ugabilme yetisine sahip olabilir.
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Sanziman (205), kanatlarin (110), birbirine gore (6rnegin, birbirine gore diiz) ve
govdeye gore (O6rnegin, govdeye gore diz) bir birinci a¢l grubundaki firlatma
yapilandirmasinda depolanabildigi sekilde yapilandirilabilir. $anziman (205) ayrica,
kanatlarin (110) uzama yapilandirmasinda optimal gelis acgilariyla ve dihedral agilariyla
acllmasina neden olmak i¢in yapilandirilabilir. Bu, her bir kanadin dénus ekseninin yani
sira her bir kanadin sonsuz digliye (220) takimasini (veya “kanat doéndirme”)
yonlendirerek elde edilebilir. Bu itibarla, sanziman (205), c¢evresinde kanatlarin
uzayabildigi iki donis ekseni igerebilir. Sekil 2D, bir sanzimanin saglanmasi igin
geometrinin resmedilmesi igin bir sematigi resmetmektedir. Ornegin, doénus ekseni,
eksenlere (255) istinaden gosterildigi Gzere Y-Z dlzlemindeki acisinin (270), sonsuz
disliye (220) takilmasinin bir agisiyla (265) eslesebilecedi sekilde yonlendirilebilir. Bu
yapilandirmayla, kanatlar (110) birbirine gére ve gbvdeye gére diz yerlestirilebilirken,
optimal dihedral agisi ve gelis acilariyla agilabilir. Optimal dihedral agisi, X-Z
duzlemindeki ag¢inin (260) ve takilma acgisinin (265) kombinasyonu olabilir; optimal
gelis acisi, X-Y diuzlemindeki aginin ve takilma agisinin (275) kombinasyonu olabilir.
Bu sekilde, bir tekli mekanizma hem kanatlan (110) uzatabilir hem kanatlari (110)
istenen dihedral acilara ve gelis acilarina ydnlendirebilir. Kanatlarin uzatiimasi ve
ydnlendirilmesi igin tekli mekanizma adirlik ve karmasikli§i azaltabilir ve bdylelikle

dayanikliigi arttinir ve maliyeti azaltir.

UAVDC, kanatlarin (110) disa dogru uzama hareketine (250) olanak saglarken
suriklenmenin azaltiimasi igin karenaj (130) igerebilir. Sekiller 11A ve 11B karenaj
(130), sirasiyla, bir birinci yapilandirmada (1105) ve bir ikinci yapilandirmada (1110)
resmetmektedir. Karenaj (130), kanatlar (110) uzadikga yoldan gekilmesi igin
blkulebilecegi sekilde esnek bir materyalden (6rnegin, fiberglas) yapilabilir. Cesitli
uygulamalarda, bunlarla sinirh kalmamak kaydiyla, karbon fiber, Kevlar ve sac dahil
olmak Uzere diger materyaller de kullanilabilir. Karenaj (130), kanatlar (110) ikinci
yapilandirmaya (1110) ulastikga kanatlarin (110) profili cevresine oturmak igin kanat

deligi oyuklari (1115) icerebilir.

Sekil 11A'da resmedildigi (izere, birinci yapilandirmadaki (1105) karenaj (130),
kompakt dizenlemedeki (102) uzayan kanatlar (110) lzerinde yer alabilir ve gergin
("bombeli”) bir durumda olmaktan dolay! gerilime maruz kalabilir. Karenajin (130),

kompakt dizenlemedeki (102) uzayan kanatlari (110) barindirmak amaciyla yeterince
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esnemesine olanak saglamak igin karenajda (130) yariklar (1120) uygulanabilir.
UAVDC’nin ikinci yapilandirmaya (6rnegin, genigletiimis dizenleme (105)) girmesi
uzerine, karenaj (130), kanatlar (110) kanat delik oyuklarina (1115) ulastikca kanadin
cevresinde kapanmak igin Sekil 11B'de gdsterildigi sekilde esneyebilir. Ikinci
yapilandirmada (1110), karenaj (130), suriklenmenin minimuma indirgenmesi igin
kanadin (110) cevresinde sabit sekilde oturuyor oldugundan gerilmemis bir durumda
olabilir. Karenaj (130) bir elyafla pekistiriimis materyal iceriyorsa, laminattaki bukulmeyi
ve esnekligi kolaylastirmak igin bir elyaf yonlendirme kullanmak arzu edilebilir (6rnegin,
+/- 45 derecelik katlar daha yuksek esneklik sergileyebilir ve 0 ila 90 derecelik ydnlerde

kolayca bukulebilir).

Diger uygulamalarda, Sekil 11C’de gbsterildigi Uzere, karenajin (130) uzamis kanatlar
(110) cevresinde daha fazla kilittenmesi i¢cin miknatislar (1125) kullanilabilir. Miknatislar
(1125) govde (106) Uzerinde yer alabilir. Karenaj (130) Uzerinde, miknatislarin (1125)
manyetik ¢ekimini almak igin zit kutuplu miknatislar veya bir manyetik metal (1130)
olabilir. Diger uygulamalarda, miknatislarin (1125) ve karsilik gelen manyetik metalin

(1130) konumu tersine gevrilebilir.

Kanatlar (110) uzatildikga veya, bazi uygulamalarda, kanatlar (110) tamamen
uzatildiktan sonra, kanatlar (110) i¢ ice gecebilir. Ornegin, ic kisim (305) UAVDC'nin
govdeye (106) takilabilir. i¢ kisim (305), kompakt birinci yapilandirma esnasinda en
azindan kismen dis kismin (310) igerisinde yerlestirilebilir. Dig kisim (310), buyuk
olglide bos bir ig kesim igerebilir. i¢ kismin (305) bir harici yiizeyi, dis kismin (310) bir i¢
ylizeyine karsi yerlestirilebilir. Ikinci yapilandirmaya ulasmak igin, dis kisim (310),
govdeden (106) disa dogru uzamak igin i¢ kisim (305) boyunca kayabilir. Dig kisim
(310) ic kisim (305) boyunca kaydikca, i¢ kismin (305) gittikge artan bir kismi aciga
cikabilir. Kanatlarin (110) kanat genisligi yaklasik olarak, dig kismin (310) ve i¢ kismin
(305) aciga ¢cikmig kisminin uzunlugu olabilir. Hem i¢ kisim (305) hem dis kisim (310),
ucus esnasinda kaldirma saglamak igin aerodinamik bir profil kullanabilir. Bazi

uygulamalar, i¢ ice gegen kanatlar (110) i¢in kayis sisteminden (315) faydalanabilir.

Kayis sistemi (315), i¢c kanat kismina (305) (“ikinci kisim”) takilabilen kayis kasnaklar
(325) igerebilir. En az bir adet kasnak (325) bir aktiiator (320) tarafindan tahrik
edilebilir. Diger uygulamalarda, birden fazla kasnak (325) birden fazla aktiator (320)
tarafindan tahrik edilebilir. Kayislar (330) kasnaklar (325) cevresinde dodnebilir.
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Kayistaki (330) centikler, aktiatoriin (320) kayisi (330) hareket ettirmesini saglayabilir.
Kayisin (330) diz boylarindan biri (331) i¢ kanat kisminin (305) igerisinde yer
alabilirken, kayisin (330) diger boyu (332), kanatlarin (110) disa dogru aciimasi
o6ncesinde dis kanat kismina (310) (“birinci kisim”) acida ¢ikan i¢ kanat kisminin (305)

(“ikinci kisim”) dibindeki bir olukta yer alabilir.

i ice gcikmanin sagdlanmasi igin, kayis (330), dis kanat kisminin (310) en azindan bir
kismina, boyu (332) boyunca takilabilir. Bu sekilde, aktiatoriin (320) donlisi sadece
kayisin (330) bir hareketine neden olmakla kalmaz, kayisa (330) takiimasi nedeniyle
dis kanat kisminin (310) yerinin degistirimesine de neden olur. Dolayisiyla, yonindeki
(335) hareket gecirme, (310) numarah kismin gévdeden (106) disa dogru uzatiimasina
neden olabilir, béylelikle UAVDC’nin kanat geniglidini arttirabilir. (310) numaral kisim
disa dogru hareket ettikce, i¢c kisim (305) eszamanl olarak dis kismin (310) ic
kesiminden cekilir ve UAVDC’'nin kanat genisligi arttinlir. Dolayisiyla, kanatlar (110) i¢
ice ciktikga, boy (332) acida ¢ikmis hale gelebilir ancak oluk kayisin (330), agida ¢ikan

ic kanat kisminin (305) dibinden gikinti yapmasini engelleyebilir.

Dis kismin (310) boya (332) takilmasi, érnegin, bunlarla sinirh kalmamak kaydiyla, bir
mengene, vida veya yapistiriciyla uygulanabilir. Bazi uygulamalarda, kayis (330), bir
boy elyaf-destekli kauguk materyal icerebilir. Elyaflarin agiga ¢ikarilmasi igin kayisin
her bir ucundan kaugugun soyulmasiyla, kayisin (330) dis kisma (310) takiimasi igin
diger takma mekanizmalari da mevcut olabilir. Ornegin, agida cikan elyaflar dis kanat
kismina (310) (6rneg@in, dis kanat kismindaki (310) deliklere) baglanabilir. Baglanan
elyaflar, 6rnegin, bir yapistiriciyla sabitlenebilir. Bu sekilde, kayisin (330) uglari, uglar
sikigtiran bir kuplor kullaniimadan baglantili bir déngu yaratmak icin takilabilir, bdylece

teknikte yaygin olarak kullanilan ciisseli pargalar ortadan kaldirilir.

Mevcut acgiklamanin uygulamalarina gére, kayis sistemi (315), konvansiyonel i¢ ice
gecme sistemlerine gore, i¢ ice gegme icin daha hafif ve/ve veya ha kompakt bir
mekanizma saglayabilir. Bazi uygulamalarda, kanatlarin ig ice gecmesi, kanatlarin
(110) geri ¢ekilmesi igin aktlatoriin (320) yoninin (335) tersine gevrilmesiyle tersine
cevrilebilir. Mevcut aciklamaya gore diger uygulamalarda, kayis sisteminin (315)
bilesenleri, dis kanat kisminin (310) gévdeye (106) tutturulabildigi ve i¢ kanat kisminin
(305) disa dogru i¢ ice c¢ikabilecedi sekilde tersine cevrilebilir. Yine diger

uygulamalarda, gdévdeden (106) bir kolun uzatimasi igin benzer bir kayis sistemi
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uygulanabilir. Oregin, kayisin (330) dis kanat kismina (310) takilmasinin yerine, kayis
(330) kola takilabilir.

Kanatlar (110) eleronlar (120) igerebilir. Bazi uygulamalarda, eleronlar (120), dis
kismin (310) firar kenarina bir mentese (1215) vasitasiyla takilabilir. Bu sekilde,
eleronlar (120), konvansiyonel eleronlara kiyasla dis kismin (310) ic hacmiyle etkilegimi
minimize edebilir. Dig kismin (310) i¢c hacminin optimize edilmesiyle, i¢ kisim (305),
aksi durumlarda daha yaygin olarak kullanilan eleronlarla sinirlanabilecek olan
optimize bir profile ve artan bir genislige sahip olabilir. Ornegin, i¢ kisim (305), birinci
kompakt yapilandirma dahilinde yerlestirildiginde, dis kisma (310) firar kenari eleron
takilmasinin boyunun en azindan bir kismiyla Ust Gste binebilir. Bu sekilde, i¢ kisimla
(305) dig kisim (310) arasindaki ylzey alaninin bir orani arttirilabilir. Kanat genislidinin
maksimize edilmesi ¢atki etkililigini, ugus dayanikhligini ve tagsima yukl kapasitesini
kayda deger sekilde arttirabilir. Bu tip firar kenan eleronlarini (120) saglayabilen
mentese tiplerine, bunlarla sinirh kalmamak kaydiyla, bir esnek mentese veya diger

esnek rulman dahildir.

Ayrica, eleronlarin (120), govdeden (106) uzaga uzanan dis kisma (310) monte
edilmesiyle, eleronlar (120) kanat acilma evresi boyunca tono kontrollini saglayabilir.
Bu da, UAVDC'nin, dig kismin (310) ic kisma (305) gére konumuna bakiimaksizin,
sabit ugusa gecisin, kanatlar i¢ ice-gegmemis konumlarinda yapilandiriidiginda catki
Uzerinde daha disuk yapisal yiklerle gerceklestirilebildigi filatma ve ugusa geri
dizelme evreleri esnasinda faydali olabilecek sekilde pozitif tono kontroliyle
ucurulabilir. Bu durum ayrica, tono kontrolini kaybetmeden aerodinamik etkililigin
maksimize edilmesi i¢in, geniglik azaltildikga veya arttirildikca da faydali olabilir. Sekil
12A, eleronlarin kontrol edilmesi i¢in bilesenlerin bir yapilandirmasini géstermektedir.
Her bir eleron (120), Sekil 13'te resmedildigi Uzere, bir baglanti (1210) Gzerinden bir
servoyla (1320) konumlandirlabilir. Her bir servo (1320), bazi uygulamalarda, dis kanat
kismi (310) olmadan konumlandirilabilir. Diger uygulamalarda, eleronlar (120), bunlarla
sinirh kalmamak kaydiyla, disliler veya miller dahil olmak lzere dider araglarla da
gahstirilabilir. Her bir servo (1320), kumanda (1500) tarafindan kontrol edilebilir.

Sekil 12B, eleronlar (120) igin, bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla, yerlestirme hacmini
minimize eden bir kivrik konum (1230), bir kismen katli konum (1235) ve bir tamamen

acilmis konum (1240) dahil olmak Uzere olasi yapilandirmalari resmetmektedir. Servo
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(1320), dis kanat kismi (310) ve i¢ kanat kismi (305) icerisinde konumlandirilan bir
kontrol kablosu yoluyla galigtirilabilir. Kontrol kablosu govdeden (106) ic kanat kismi
(305) vasitasiyla uzanabilir. Kanat kisminin (305) bir ucu, Gzerinden kontrol kablosunun
dis kanat kisminin (310) icine uzanabildidi, servoya (1320) badlanan bir agiklik
icerebilir. Cesitli uygulamalarda, kablo, kanatlarin i¢ ice ge¢gmesini barindirmak igin
yeterli uzunluk igerebilir. Kanatlar i¢ ice gegmediginde, kontrol kablosu kanat

kisimlarinin herhangi birinin igerisine sarilabilir veya diizgln bir sekilde katlanabilir.

Sekiller 4A-4D, bir dengeleyici (125) olarak uygulanan bir acilabilir déner kontrol
ylzeyinin bir uygulamasini resmetmektedir. Bu aciklama “dengeleyiciler” terimi
acilabilir doner ve/veya egimli kontrol ylzeylerine istinaden kullanmakta olsa da, bu tip
kontrol ylizeylerinin dengeleyicilerle sinirli olmayabilecegi anlagiimalidir. Ornegin, ayni
bilesenleri uygulayan acilabilir doner kontrol ylzeyleri, bununla sinirh kalmamak

kaydiyla, kanatlar dahil olmak tizere diger sekillerde de kullanilabilir.

Bazi uygulamalarda, dengeleyiciler (125), bununla sinirli kalmamak kaydiyla, riizgar
direnci dahil olmak Uzere diger araglarla ugus yapilandirmasina hareket ettirilebilir.
Diger uygulamalarda, dengeleyiciler (125), firlatma lzerine ugus yapilandirmasina
hareket ettikleri sekilde yay-yiikli olabilir. Ornegin, burulma yaylari (405) dengeleyicileri
(125) ucgus yapilandirmasina hareket ettirebilir. Dengeleyiciler (125), dengeleyiciyi
eksen (425) etrafinda donduren itme kollarini (415) ve kumanda kollarini (416)
calistiran servolarla (410) ugus kontrolini saglamak icin kullanilabilir. Ornegin,
servolar (410) dengeleyicilerin (125) eksen (425) gevresinde, mentese (420) igerisinde
cevrilerek donmesine neden olabilir. Ayrica, dengeleyiciler (125) karenajlar (485)
icerebilir. Karenajlar (485), Sekiller 4E ila 4G’ de gosterildigi Uzere aerodinamik etkililigi
muhafaza ederken bir yikselme hareketinin sadlanmasi i¢cin mil (445) etrafinda
ilerlemek Gzere yapilandirilan esnek bir materyal (6rnegin, bir kauguk veya elastomer)
olarak uygulanabilir. Yukarida belirtildigi Gzere, dengeleyiciler (125), dengeleyicilerin
(125) aclimasinin bir veya daha fazla anteni (705) acabilecedi sekilde bir veya daha

fazla anten (705) icerebilir.

Dengeleyiciler (125), eksen (430) gevresinde donerek ugus yapilandirmasina hareket
edebilir. Bu sekilde, eksen (430), birinci dengeleyici yapilandirmadan (450) ikinci
dengeleyici yapilandirmaya (455) geciste gbvdeye (106) gore sabit olabilir. Ayrica,

acllma esnasinda kumanda kollarinin (416) merkez hattinin  eksenle (430)
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hizalanmasiyla, Sekiller 4A ve 4B’'de ayrica gosterildigi Uzere, servolarin (410) birinci
dengeleyici yapilandirmadan (450) ikinci dengeleyici yapilandirmaya (455) gegis (440)

esnasinda hareket etmelerine gerek kalmaz.

Servolar (410), en az bir adet dengeleyiciyi uzunlugunca ekseni etrafinda
saptirmak/déndurmek igin en az bir adet dengeleyici Uzerindeki kumanda kollarina
(416) baglantih itme kollarini (415) hareket ettirmek Uzere yapilandirilabilir. Buna
karsilik olarak kumanda kollari (416), en az bir adet dengeleyici ugus yapilandirmasina
(ikinci yapilandirma) acildikga nispeten sabit bir konumda kalmak Uzere
yapilandirilabilir.

Sekiller 4E-4G, bir dengeleyici karenajini (485) resmetmektedir. Dengeleyici karenaij
(485), ikinci dengeleyici yapilandirmasindayken (455) pozitif ugus kontrolindn
sadlanmasi igin en az bir adet dengeleyicinin uzunluunca ekseni etrafinda
saptinimasina/dondirilmesine olanak saglayan c¢esitli  bilesenleri 6rtmek igin
kullanilabilir. Dengeleyici karenaji (485), 6rnegin, kaucuk gibi esnek bir materyal
icerebilir. Bu itibarla, dengeleyici karenaji (485), dengeleyicinin (125) tam hareket
menzilini saglamak igin esnerken, bununla sinirll kalmamak kaydiyla mil (445) dabhil

olmak Uzere cesitli bilesenler Uzerindeki suriklenmeyi indirgeyebilir.

Govdenin (106) bir i¢ kesimi (1305) icerisinde bir dizi dahili bilesenler monte edilebilir.
Sekil 13, UAVDC'nin, bir gu¢ kaynaginin (1310) govdenin (106) ic kesimi igerisinde
konumlandirlabildigi dahili yapilandirmasinin bir drnegini resmetmektedir. Glg kaynagi
(1310), 6rnegin, bir yakit tanki veya bir veya daha fazla pil igerebilir. UAVDC’nin,
bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla, modiler tagima yikui (140), umanda (1500), uzama
sanzimani aktiatéra (210), eleronlar icin kontrol mekanizmalar (6rnedin, servolar
(1320)), dengeleyiciler (125) icin servolar, pervanenin (135) ¢alistirilmasi i¢in bir motor
(1315) ve anten (705) dahil olmak lzere cesitli bilegenleri, gli¢ kaynagina (1310) bagh
olabilir. Bir itme UAV (6rnegin, pervane (135)) iceren UAVDC'nin uygulamalarina,
ornegin, igten yanmali bir motor gibi alternatif gii¢ kaynaklariyla da gli¢ verilebilir. Bu tip
uygulamalarda, igten yanmal motor igin bir yakit kaynagdi (érnegin, benzin deposu),

govdenin (106) ic kesimi (1305) icerisinde konumlandirilabilir.

Dahili bilegenler ayrica, bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla, érnegin, asagidaki Il

kisma istinaden daha ayrintili sekilde verilecek olan asagidaki bilesenleri de icerebilir:
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uzama sanzimani (205) ve kanatlar (110) uzatmak igin kullanilan aktiatér (210);
eleronlar (120) icin kontrol mekanizmalari (6rnegin, eleronlarin (120) calistirilmasi igin
servolar (1320) ve dengeleyicilerin (125) ¢alistiriimasi igin servolar (410)); pervanenin
(135) galistirlmasi i¢in bir motor (1315); motorun (1315) pervaneye (135) baglanmasi
icin pervane mili (1330) ve UAVDC’nin ac¢ilmasinin, ugusunun ve ¢alismasinin kontrol
edilmesi i¢in bir yerlesik kumanda (1500). Dahili bilegenin resmedilen yapilandirmasi
sadece olasi bir yapilandirmadir ve diger uygulamalar mimkind(r. Dahili bilesenler,

ugus igin optimal bir sekilde agirhgin dengelenmesi igin dagitilabilir.

.. CALISMA

Sekil 14, UAVDC’'nin calistinimasi i¢in agiklamanin bir uygulamasina gdére bir
yontemde (1400) yer alan genel asamalari ortaya koyan bir akis semasidir. Yontem
(1400), en azindan kismen, asagida Sekil 15'e istinaden daha ayrintih olarak tarif
edildigi Uzere bir kumanda (1500) (6rnegin, yerlesik bilgisayar UAV) kullanilarak
uygulanabilir. Kumanda (1500), acilabilir bilesenlerin c¢ahstiriimasinin yani sira,
bunlarla sinirh kalmamak kaydiyla, ugus kontroll, tagima yuka g¢ahstirimasi ve iletisim
dahil olmak Uzere diger gérev ayrintilarinin yerine getirilmesi i¢in bir kumanda icerebilir.
Bu itibarla, kumanda (1500) calisma yapilandirmasinda ve 6rnegin, bunlarla sinirli
kalmamak kaydiyla, modiler tagsima yukuyle (140), uzama sanzimani aktlatériyle
(210), eleronlar (120) icin kontrol mekanizmalariyla (6rnegin, servolar (1320)),
dengeleyiciler (125) igin servolarla (410), pervanenin (135) calistirlmasi igin bir motorla
(1315), guc kaynagiyla (1310), atalet olcim Unitesiyle, kiresel konumlandirma
sistemiyle, ¢esitli telemetri sensorleriyle ve antenle (705) ve ayrica tiim diger Uniterlerle
iletisimde olabilir. Sekil 15’e istinaden ayrintili olarak verilecegi lizere, kumanda (1500),
yapillandirma Uzerine tamamen kendi-¢alisan sekilde olabilir. Bu sekilde, UAVDC

kendini-uguran olabilir.

Ayrica, her ne kadar asamalar kumandaya (1500) istinaden agiklanmakta olsa da,
bunlarla sinirl kalmamak kaydiyla, diger bilgisayar bilegsenleri, mekanik bilesenler,
gevre Ozellikleri (6rnegin, hava direnci), uzaktan operatérler ve benzerleri dahil olmak
uzere birden fazla diger bilesenin de yodntemin (1400) calismasina olanak

saglayabilecegi anlasiimalidir.
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Yine halen, her ne kadar akis semalariyla resmedilen agsamalar belirli bir siralamayla
aciklanmakta olsa da, siralamanin sadece betimleme amaclan icin aciklandig
anlasiimahdir. Asamalar birlegtirilebilir, ayrilabilir, yeniden siralanabilir ve cesitli ara
asamalar mevcut olabilir. Dolayisiyla, akis semalar igerisinde resmedilen cesitli
asamalarin, cesitli uygulamalarda, resmedilenlerden farklilik gosteren duzenlemelerde
gerceklestirilebilecegi anlasimaldir. Ustelik, tarif edilen ydntemlerin ve burada
aciklanan sistemlerin temel kapsamindan sapmadan veya vazgegmeden cesitli

asamalar akis semalarina eklenebilir veya akis semalarindan ¢ikarilabilir.

Yontem (1400) baslama blogundan (1405) baslayabilir ve UAVDC’nin firlatilabildigi
(1410) asamasina ilerleyebilir. Ornegin, UAVDC bir ugaktan firlatilan veya bir tagiyici
hava aracindan birakilan bir borudan ateslenebilir. UAVDC’'nin (6rnedin, Sekil 1A’ya
istinaden belirtildigi Uzere) birinci yapilandirmasinin  kompakt dizenlemesi (102),
UAVDC’nin, 6megin, bir flize olarak borudan-firlatiir olmasini saglayabilir. Bazi
uygulamalarda, bir tasiyici hava aracindan birakildiginda, UAVDC (resmedildigi
sekilde) aerodinamik olarak ve bir takla atan birakmadan bir dalisa kendini-

yonlendirebildigi bir agirlik dagilimiyla tasarlanabilir.

UAVDC’nin firlatildigi (1410) asamasindan, yoéntem (1400), ucus bilesenlerinin
acilabildigi (1420) agsamasina ilerleyebilir. Ugus bilesenlerinin agiimasi, tasvir amaciyla

belirli bir dizende agiklanmasina ragmen, diger dizenlemelerde meydana gelebilir.

Firlatima Uzerine, dengeleyiciler (125) ve pervane (135) acilabilir. Gegerli
uygulamalarda, (405) numarali yaylar ve (805) numaral vyaylar, sirasiyla,
dengeleyicileri (125) ve pervane pallerini (505) acabilir. Diger uygulamalarda,
firlatmadaki hava direnci ve dengeleyicilerin (125) (&rnedin, birinci dengeleyici
yapilandirmasi (450)) ve pervane pallerinin (505) yerlestiriimis duzenlenmesi, bir
genisleme vektoriinde bir kuvvet yaratabilir ve boylece dengeleyicilerin (125) ve
pervane pallerinin (505) acilmig bir dizenlemede (6rnedin, ikinci dengeleyici

yapilandirmasi (455)) acilmasina neden olabilir.

Kumanda (1500) (6rnegin, yerlesik bilgisayar UAV) aktlatorlere ve kanat agcma
mekanizmalarina hemen veya firlatmadan sonra ayarlanan bir sire gectikten sonra
otomatik olarak baglanabilir. Diger uygulamalarda, baglanma, (6rnegin, bunlarla sinirh

kalmamak kaydiyla, modiler tagsima yukinde (140) acgilan sensdrler dahil olmak Gzere)
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yerlesik sensérlerden belirli okumalar {zerine meydana gelebilir. Ornegin, kanat
acilmasi ve uzatilmasi, drnegin, ivme, hizlanma ve UAVDC’nin dizlesmesi gibi belirli
ucus faktorlerine bagl olabilir. Kumanda (1500), belirli 6n-ayarli kogullarin yerine
getiriimesi Uzerine ¢esitli bilesenlerin agilmasini tetiklemek Gzere yapilandirilabilir. Bu

tip kosullar agilma oncesinde tanimlanabilir.

Aktiator (210) uzaman sanzimanini (205) kanatlar (110) uzatmasi igin tahrik edebilir.
Bazi uygulamalarda, UAVDC, kanatlar (110) 45 derece disa uzadiginda uzun sireli
ucusu kumanda etme yetisine sahip olabilir. Kanatlar (110) tam uzamaya ulastikga,
kanatlar (110) karenajin (130), uzama hareketinin (110) gerilmesi nedeniyle agiimis
olan ve govde icerisine yerlestiriimis miknatislarin yardimiyla geri kilittenmis kanat
deligi oyuklar (1115) icerisinde hareket edebilir. Dolayisiyla, aerodinamiklerin
gelistiriimesi icin karenaj (130) kanatlarin (110) profili cevresinde otomatik olarak
aniden kapanabilir. Miknatislar (1125) karenaji (130) kanatlarin (110) cevresinde daha
da kilitleyebilir.

Kanatlar (110) uzamaya basladikga veya kanatlar (110) tamamen uzadiktan sonra,
kanatlar (110) i¢ ice ¢gikmaya baslayabilir. Ornegin, kayis sistemi (315) kanatlari (110)
i¢c ice ¢cikarmak icin dis kismi (310) ic kisim (305) boyunca c¢ekebilir. Kanat uzama

acllari ve i¢ ice ¢ikmis konumlari ayrica, ugusta dinamik olarak da ayarlanabilir.

Ayrica, agcilabilir oldugu uygulamalarda, modiler tasima yuki (140) birinci
diizenlemesinden ikinci diizenlemesine acilabilir. Ornegin, modiler tasima yiki (140)
bir acilmis konumda performans igin daha iyi yerlestiriimis birden fazla algilama UAV
(6érnegin, bir uzatilimig kol) icerebilir. Bu agilma, UAVDC’nin ugusunun firlatma-sonrasi

dengelenme kismi tGzerine meydana gelebilir.

Ucus bilesenlerinin acildigi ve UAVDC ugusunun dengelendigi (1420) asamasindan,
yontem (1400), UAVDC’nin bir goérevin yerine getiriimesi icin kullamidigi (1430)
asamasina ilerleyebilir. Ugusun tum asamalan esnasinda, UAVDC anten (705)
vasitasiyla bir operatdrle uygun iletisimde olabilir. Operatdor, UAVDC'nin gesitli

bilesenlerinden ¢esitli okumalar alabilir.

Bazi uygulamalarda, operatér gorev esnasinda UAVDC’nin ¢aligmasini kontrol edebilir.

C')rnegin, operator, bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla, kanat ag¢ilma mekanizmalari
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(6rnedin, uzaman sanzimani (205), aktlator (210) ve kayis sistemi (315)), pervane
(135), dengeleyiciler (125), eleronlar (120) ve diger acilabilir bilesenler (6megin, anten
(705) icin i¢ ice gecen kol (710) ve anten (705) icin kol (655)) dahil olmak Uzere ugus
bilesenlerini kontrol edebilir. Diger uygulamalarda, yerlesik-kumanda (1500), gbrev

kontrol verisiyle dnceden-ayarlanabilir.

UAVDC’nin uygulamalari, bunlarla sinirh kalmamak kaydiyla, veri yakalama, tasima
yuki acilimasi ve bir telekomiinikasyon rdlesi saglamak dahil olmak (izere birden fazla
gorev icin kullanilabilir. Diger uygulamalarda, UAVDC operatorin moddler tasima

yukin( (140) serbest birakmasina olanak saglayabilir.

UAVDC’nin bir gérevi yerine getirmek icin kullanildigi (1430) asamasindan, yéntem
(1400), gérevin sonlandirildigi  (1440) asamasina ilerleyebilir. Ornegin, gorev
UAVDC’nin, geri alinabildigi bir tekrar ele gegirme konumuna ugurulmasiyla
sonlandirilabilir. Ayrica, UAVDC bir goérevi mecburi inis yaparak sonlandirabilir.
Ornegin, UAVDC, fonksiyonel bilesenlerinin yok edilmesi amaciyla kayalarin veya sert
bir ylzeyin Uzerine ugurulabilir. Diger uygulamalarda, UAVDC, gdrevin tamamlanmasi
uzerine kendini-yok edebildigi sekilde patlayici bir UAV ile donatilabilir. (1440)

adimindan sonra, yontem (1400) (1450) adiminda sona erebilir.

IV. YERLESIK SiISTEM MIMARISi

UAVDC, bununla sinirli kalmamak kaydiyla, bir yerlesik bilgisayar moduali icerebilir.
Bilgisayar modull, calisma yapilandirmasinda olabilir ve érmegin, bunlarla sinirli
kalmamak kaydiyla, moduler tagsima yikulyle (140), uzama sanzimani aktlatoriyle
(210), eleronlar (120) igin kontrol mekanizmalariyla (6rnedin, servolar (1320)),
dengeleyiciler (125) icin servolarla (410), pervanenin (135) calistirilmasi igin bir motorla
(1315), gu¢ kaynagiyla (1310), kiresel konumlandirma sistemiyle, cesitli telemetri
sensorleriyle ve antenle (705) iletisimde olabilir. Ayrica, bilgisayar UAV, buradaki
tarifnameyle uyumlu bir baska bilgisayar UAV'yle cgalisma iletisiminde olabilir ve
bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla, bir masaustu bilgisayar, laptop, bir tablet veya mobil
telekominikasyon UAV icerebilir. Bu tip uzaktan UAV'ler, yerlesik bilgisayar modalinin
kontrol edilmesi ve/veya yapilandinimasi (6rnegin, gorevlendirme kosullar, gorev

kontrolleri ve benzerleri) i¢in kullanilabilir.
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Dahasi, UAVDC, d&rnedin, bir bulut bilgisayar hizmeti gibi merkezi bir sunucuyla
calisma iletisiminde olabilir. Her ne kadar calisma, kismen, bir kumanda (1500)
tarafindan gergeklestiriimek Uzere tarif edilmig olsa da, bazi uygulamalarda, farkl
calismalar, kumandayla (1500) calisma iletisiminde olan farkh ad tabanh &geler

tarafindan da gergeklestirilebilir.

Mevcut agiklamanin uygulamalari, bir bellek depolama ve bir isleme Unitesine sahip bir
sistem igerebilir. isleme Unitesi bellek depolamaya baglantilanabilmekte olup, burada

isleme Unitesi, yontemin (1400) adimlarinin gergeklestiriimesi igin yapilandirilir.

Sekil 15, kumanda (1500) igeren bir sistemin bir sttunlu diyagramidir. Agiklamanin bir
uygulamasina goére, yukarida bahsedilen bellek depolama ve igleme Unitesi, Sekil
15’teki bir kumanda (1500) gibi bir bilgisayar UAV’de uygulanabilir. Bellek depolama ve
isleme Unitesinin uygulanmasi igin, donanim, yazilim veya bellenim herhangi bir uygun
kombinasyonu kullanilabilir. Ornegin, bellek depolama ve isleme Unitesi kumandayla
(1500) veya kumandayla (1500) kombinasyona halinde diger UAVDC UAV’lernin ve
bilesenlerinin (1518) herhangi biriyle uygulanabilir. Diger UAVDC UAV'ler ve bilesenleri
(1518), 6rnegin, bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla, moddler tagsima yikui (140), uzama
sanzimani aktuatord (210), eleronlar (120) icin kontrol mekanizmalar (6rnegin, servolar
(1320)), dengeleyiciler (125) icin servolar (410), pervanenin (135) caligtirimasi i¢in bir
motor (1315), gu¢ kaynagi (1310), kiresel konumlandirma sistemi, cesitli telemetri
sensorleri ve anten (705) icerebilir. Yukarida belirtilen sistem, UAV ve islemciler
Ornektir ve diger sistemler, UAV’ler ve islemciler, agiklamanin uygulamalarina gore,

yukarida belirtilen bellek depolama ve isleme Gnitesini icerebilir.

Sekil 15’e istinaden, aciklamanin bir uygulamasina gdére bir sistem, kumanda (1500)
gibi bir bilgisayar UAV icerebilir. Temel bir yapilandirmada, kumanda (1500) en az bir
adet iglemci Unitesi (1502) ve bir sistem bellegi (1504) icerebilir. Bilgisayar UAVnIn
yapilandirmasi ve tipine bagli olarak, sistem belledi (1504), bunlarla sinirli kalmamak
kaydiyla, ugucu (0rnegdin, rastgele erisim belleri (RAM)), ugucu-olmayan (6rnegin, salt-
okunur bellek (ROM)), flag bellek veya bunlarin herhangi bir kombinasyonunu igerebilir.
Sistem bellegi (1504) isletim sistemi (1505), bir veya daha fazla programlama modli
(1506) icerebilir ve bir program verisi (1507) igerebilir. Bir uygulamada, programlama
modulleri (1506), ucgus kontrol aplikasyonu (1520) icerebilir. Ayrica, agiklamanin

uygulamalari, bir grafik kitiphanesiyle, diger isletim sistemleriyle veya herhangi diger
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aplikasyon programiyla birlikte uygulanabilir ve herhangi bir belirli aplikasyon veya
sistemle sinirl degildir. Bu temel yapilandirma Sekil 15'te, kesikli bir gizgi (1508)

icindeki bu bilesenlerle resmedilmektedir.

Kumanda (1500), ilave 6zelliklere veya islevsellige sahip olabilir. Ornegin, kumanda
(1500) ayrica, érnegin, manyetik diskler, optik diskler veya teyp gibi ilave veri depolama
UAV’ler (gikanlabilir ve/veya c¢ikarilamaz) icerebilir. Bu tip ilave depolama Sekil 15'te,
bir cikarilabilir depolamayla (1509) ve bir c¢ikarlamaz depolamayla (1510)
resmedilmektedir. Bilgisayar depolama ortami, bilgisayarca okunan komutlar, veri
yapilari, program modulleri veya dider veriler gibi bilginin depolanmasi icin herhangi bir
yontem veya teknolojide uygulanan, ucgucu ve ugucu-olmayan, c¢ikarilabilir ve
clkarilamaz ortami icerebilir. Sistem bellegi (1504), cikarilabilir depolama (1509) ve
cikarilamaz depolamanin (1510) hepsi bilgisayar depolama ortami 6rnekleridir (yani,
bellek depolama). Bilgisayar depolama ortamina, bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla,
RAM, ROM, elektrikle silinebilir salt-okunur bellek (EEPROM), flas bellek veya diger
bellek teknolojisi, CD-ROM, sayisal gok yonll diskler (DVD) veya diger optik depolama,
manyetik kasetler, manyetik teyp, manyetik disk depolama veya diger manyetik
depolama UAV veya bilgi depolamak igin kullanilabilen ve kumandanin (1500)
erisebildidi diger herhangi bir ortam igerebilir. Herhangi bir bu tip bilgisayar depolama
ortami, UAV (1500) bir parcasi olabilir. Kumanda (1500) ayrica, bir klavye, bir fare, bir
kalem, bir ses girdi UAV, bir dokunma girdi UAV vb gibi girdi UAV(ler) da caligabilir.
Girdi UAV(ler) (1512), 6rnegdin, kumandaya (1500) elle erisme ve programlama igin
kullanilabilir. Ekran, hoparlorler, bir yazici vb gibi ¢iktt UAV(ler) (1514) dahil olabilir.

Yukarida belirtilen UAV’ler érneklerdir ve digerleri de kullanilabilir.

Kumanda (1500) ayrica, UAV (1500) diger UAVDC, UAV ve bilesenlerle (1518)
(6érnegin, anten (705)), bir dagitiimis islem ortamindaki sifreli bir ag GUzerinden oldugu
gibi, iletisim kurmasina olanak saglayabilen bir iletisim baglantisi (1516) ihtiva edebilir.
iletisim baglantisi (1516), iletisim ortaminin bir érnegidir. iletisim ortam tipik olarak,
bilgisayarca okunan komutlarca, veri yapilariyla, program modiilleriyle veya bir tasiyici
dakla veya diger aktarma mekanizmasi gibi modile edilmis bir veri sinyalindeki diger
verilerce uygulanabilir ve herhangi bir bilgi aktarma ortami icerir. “Modile edilmis veri
sinyali” terimi, sinyaldeki bilginin sifrelenecegi sekilde ayarlanan veya degistirilen bir
veya daha fazla 6zellige sahip bir sinyali tarif edebilir. Ornek olarak ve sinilama

olmadan, iletisim ortami, bir kablolu a§ veya dogrudan-kablolu baglanti gibi kablolu
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ortam ve akustik, radyo frekansi (RF), kizilbtesi ve diger kablosuz ortam gibi kablosuz
ortam icerebilir. Bilgisayarca okunan ortam terimi, burada kullanildigi sekliyle, hem

depolama ortamini hem iletisim ortamini icerebilir.

Yukarida belirtildigi Gzere, igletim sistemi (1505) dahil olmak Uzere bir dizi program
modilii ve veri dosyalari sistem belleginde (1504) depolanabilir. isleme Unitesinde
(1502) ydratalurken, programlama moddlleri (1506) (6rnegin, kumanda aplikasyonu
(1520)), 6megin, yukanda tarif edildigi lizere yontemin (1400) bir veya daha fazla
asamas! veya asamalarinin kisimlari dahil olmak Uzere islemleri yerine getirebilir.
Kumanda aplikasyonu (1520) UAVDC, UAV’lerini ve bilesenlerini (1518) galistirmak ve
ornegin, iletisim baglantilari modulinden (1516) komutlari almak igin yapilandirilabilir.
Yukarida belirtilen iglem bir &rnektir ve igleme Unitesi (1502) diger islemleri de

gerceklestirebilir.

Genellikle, agiklamanin uygulamalarina goére, program modilleri rutinleri, programlari,
bilesenleri, veri yapilarini ve belirli gérevleri gergeklestirebilen veya belirli soyut veri
tiplerini uygulayabilen diger yapi tiplerini igerebilir. Dahasi, agiklamanin uygulamalart,
elde-tasinan  UAV’ler, c¢oklu-islemcili  sistemleri,  mikroiglemci-tabanli  veya
programlanabilir tuketici elektronikleri, mini-bilgisayarlar, ana-sistem bilgisayarlari ve
benzerleri dahil olmak Uzere diger bilgisayar sistem konfiglirasyonlariyla da
uygulanabilir. Aciklamanin uygulamalari ayrica, gorevlerin, bir iletisim agi lzerinden
baglantili uzaktan isleme UAV gergeklestirildigi dagitiimis bilgisayar ortamlarinda da
uygulanabilir. Bir daditilmig bilgisayar ortaminda, program modilleri hem yerel hem

uzaktan bellek depolama UAV’de yer alabilir.

Ayrica, aciklamanin uygulamalari, ayri elektronik 6geler igeren bir elektrik devresinde,
mantik gegitleri ihtiva eden paketli veya entegre elektronik ¢iplerde, bir mikroiglemciden
faydalanan bir devrede veya elektronik 6geler veya mikroislemciler ihtiva eden bir tekli
Gip Uzerinde de uygulanabilir. Agiklamanin uygulamalarn ayrica, 6rnegin VE, VEYA ve
DEGIL gibi, bunlarla sinirli kalmamak kaydiyla, mekanik, optik, akiskan ve kuantum
teknolojileri dahil olmak lGzere mantiksal iglemleri gergeklestirebilen diger teknolojiler
kullanilarak da uygulanabilir. Ek olarak, ag¢iklamanin uygulamalari, bir genel amach

bilgisayar icerisinde veya herhangi diger devre veya sistemlerde de uygulanabilir.
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Aciklamanin uygulamalari, 6érnedin, bir bilgisayar islemci (yontem), bir bilgisayar
sistemi olarak veya bir bilgisayar programi tGrinu veya bilgisayarca okunan ortam gibi
bir Uretim kalemi olarak da uygulanabilir. Bilgisayar programi UGrlnd, bir bilgisayar
sistemi tarafindan okunabilen ve bir bilgisayar isleminin yuaritilmesi icin komutlarin bir
bilgisayar programini kodlayan bir bilgisayar depolama ortami olabilir. Bilgisayar
programi Urtinli ayrica, bir tagiyici izerinde, bir bilgisayar sistemi tarafindan okunabilen
ve bir bilgisayar isleminin yuritilmesi igin komutlarin bir bilgisayar programini kodlayan
yayllmis bir sinyal de olabilir. Dolayisiyla, mevcut acgiklama, donanim ve/veya
(bellenim, yerlesik yazilim, mikro-kod vb dahil olmak Uzere) yazilimda uygulanabilir.
Diger bir deyigsle, mevcut aciklamanin uygulamalari, bir bilgisayarca-kullanilabilir bir
bilgisayar programi Grlnl0 veya bir komut ylratme sistemi tarafindan veya bununla
baglantili olarak kullanim i¢in ortamda yerlesik bilgisayarca-kullanilabilen veya
bilgisayarca-okunan program koduna sahip bilgisayarca-okunan depolama ortami
bicimini alabilir. Bir bilgisayarca-kullanilabilen veya bilgisayarca-okunan ortam, komut
yuriutme sistemi, aygiti veya UAV tarafindan veya bunlarla baglantili olarak kullanim
icin programi ihtiva edebilen, depolayabilen, iletebilen, yayabilen veya aktarabilen

herhangi bir ortam olabilir.

Bilgisayarca-kullanilabilen veya bilgisayarca-okunan ortam, ornegin, bunlarla sinirh
kalmamak kaydiyla, bir elektronik, manyetik, optik, elektromanyetik, kizilotesi veya yari
iletken sistem, aygit, UAV veya yayma ortami olabilir. Daha spesifik bilgisayarca-
okunan ortam ornekleri (teferruatli-olmayan bir liste) olarak, bilgisayarca-okunan ortam
asaQidakileri icerebilir: bir veya daha fazla kabloya sahip bir elektriksel badlanti,
tasinabilir bir bilgisayar disketi, bir rastgele erisim belledi (RAM), bir salt-okunur bellek
(ROM), bir silinebilir programlanabilir salt-okunur bellek (EPROM veya Flas bellek), bir
optik fiber ve bir taginabilir kompakt-disk salt okunur bellek (CD-ROM). Bilgisayarca-
kullanilabilir veya bilgisayarca-okunan bellegin, program, 6érmegin, kagidin veya diger
ortamin optik taranmasi vasitasiyla elektronik olarak yakalanabildiginden, (zerine
programin basildigi, daha sonra toplanip, yorumlanip veya baska hallerde, gerekirse,
uygun bir sekilde iglendigi ve daha sonra bir bilgisayar belleginde depolandigi kagit

veya herhangi bir bagka uygun ortam olabilecedi de kaydedilmelidir.

Mevcut aciklamanin ornekleri, 6megin, yukarida, ac¢iklamanin uygulamalarina gore
yontemlerin, sistemlerin ve bilgisayar programi Urlnlerinin sttunlu diyagramlarina

velveya igletim tasvirlerine istinaden tarif edilmektedir. Sutunlarda kaydedilen
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fonksiyonlar/eylemler, herhangi bir akis semasinda gbésterilen siralamanin disinda
meydana gelebilir. Ornegin, birbirini izler sekilde gosterilen iki situn aslinda biyik
Olcide eszamanh  olarak  vydritilebilir  veya  sltunlar  bazen, icerilen

islevsellige/eylemlere bagl olarak, ters siralamada yurutalebilir.

Mevcut agiklamanin belirli uygulamalan tarif edilmis olsa da, diger uygulamalar da var
olabilir. Dahasi, her ne kadar mevcut agiklamanin uygulamalan bellekte ve diger bellek
ortamlarinda depolanan verilerle iligkili olacak sekilde tarif edilmis olsa da, veriler
ayrica, hard diskler, kati hal depolama (6megin, USB sirici) gibi ikincil depolama
UAV’ler, veya bir CD-ROM, internetten bir tagiyici dalga veya RAM veya ROMun diger
bicimleri gibi diger tiplerde bilgisayarca-okunan ortamda da depolanabilir. Ayrica,
aciklanan ydntemlerin asamalarn acgiklamadan uzaklagsmadan, asamalarin yeniden
siralanmasi ve/veya asamalarin eklenmesi veya silinmesi dahil olmak Uzere herhangi

bir bicimde modifiye edilebilir.

V.ISTEMLER

Spesifikasyon o&rnekleri icerirken, ac¢iklamanin kapsami asagidaki istemlerce
gosterilmektedir. Ayrica, spesifikasyon yapisal 6zelliklere ve/veya yontemsel eylemlere
6zgl dilde tarif edilse de, istemler yukarida tarif edilen 6zellikler veya eylemlerle sinirl
degildir. Daha ziyade, yukarida tarif edilen spesifik 6zellikler ve eylemler, agiklamanin

uygulamalari igin 6rnek olarak agiklanmaktadir.

Yukaridaki tarifname ve ekli sekiller asagidaki istemlerin kapsami dahilinde olmayan
herhangi bir ilave ana konu acikladigi kadariyla, aciklamalar kamuya tahsis
edilmemektedir ve bu tip ilave agiklamalarin korumasinin talep edilmesi i¢in bir veya

daha fazla bagvuru yapilmasi hakki sakhdir.
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