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OZET

UCAKLARI MUDAHALESIZ MUAYENE ETME YONTEMI VE SISTEMI

Mevcut bulug, ucgaklari midahalesiz muayene etmek 1ig¢in bir
yéntemden ve bir tarama sisteminden olusur.

Bulusa gdre midahalesiz kontrol yidntemi, sdz konusu ucadi, piste
sabitlenen dedektdr hattinin lUzerine ceken ve bir mobil tarama
Unitesinin Uzerine sabitlenen bir teleskopik bom tarafindan
tutulan niifuz edici bir radyasyon kaynadin altina ¢eken ugagdin
inis takimina kadlanan bir ¢ekme tertibati kullanmaya dayanir.
Ucak sabit hizla cekilir wve glUvenli ve sinirlandirilmis bir
cevrede elektronik olarak kontrol edilir.

Buluga gdre sistem, c¢ekilebilir bir mcbil kontrol merkezi (11)
(MCC) tarafindan wuzaktan kontrol edilen bir mobill tarama
initesinden (MS3$U) olusur. Sistem ayrica bir yasak alan (a) gevre
koruma alt sistemi (9) icgerir.

Mobil tarama Unitesi (MSU), i1iki dereceli bir badlantiya (4) monte
edilen bir teleskopik bomdan (3) olusur; sz Kkonusu bom, ug
kisminda ntufuz edici bir radyasyon kaynagi (5} tutar; sdz konusu
sistem ayrica, piste sabitlenen bir dedektdr hattina ve ucadin
inis takimina badlanan bir c¢ekme tertibatina (8) dayanir. Mobil
kontrol merkezi (11), vasak alanin f{a) disinda bulunur ve
midahalesiz muayenenin icerdidi tum islemleri uzaktan Kkontrol
eder.

Sekil 1, &zetle yayinlanacaktir.
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ISTEMLER

Miidahalesiz muayene sistemi colup, 6zellidi; arag¢ sasinin (1)
lizerine monte edilen bir tarama Unitesi, ucaklarin c¢ekilmesi
igin uzaktan kontrol edilen bir g¢ekme tertibati (8), sz
konusu gasinin (1) iizerine monte edilen wve {ist ucunda niifuz
edici bir radyasyon kaynadi (5) tutan i1ki dereceli bir
baglantiva (4) monte edilen bir teleskopik bom (3) ile
donatilan bir Gst vapi (2), nufuz edici radyasyon kaynagin ve
modiler dedektdr hattin liggen seklinde bir portal sagladig:y
taranan ug¢adin altina sabit bir pozisyonda yerlestirilen bir
nedililer dedektér hatti (7), bir yasak alani {(a) sinirlavan bir
yvasak alan koruma alt sistemi (92), sdz konusu yasak alanin (a)
disinda bulunan bir mobil kontrcel merkezi (l11) ve bir iktisap,
isleme, depolama ve gdrintili godruntileme sistemi (12)
igcermesidir.
Istem 1’de aciklanan miidahalesiz muayene sistemiyle kullanilan
radyasyon kullanilarak ugak taramasi i1g¢in mildahalesiz Lkir
muayene yontemi olup, bzellidgi; asagidaki asamalari
icermesidir:
Taranacak olan uc¢adi vyasak alanin (a) ig¢ine yerlestirmek;
Yasak alanin (a) bir gevre korumasini etkinlestirmek;
Taranmayi bekleyen uc¢adi, ©on 1inis takimivyla, uzaktan
kumandali bir c¢ekme tertibatina (8) badlamak;
Tarama islemini, yasak alanin (a) disinda bulunan bir mobil
kontrol merkezinden, niifuz edici bir radyasyon kaynadi
etkinlestirmek icin bir tarama {initesine ve tarama portali
boyvunca ucadin &telenmesini baslatmak icin ucadin on inis
takimina badli olan uzaktan kumandali cekme tertibatina (8)
bir komutun uzaktan iletilmesivyle baslatmak;
Cekilen ucgagi, lg¢genin tabani olarak taranan ucadin altinda
bulunan yatay bir dedektdr hattindan ve Ug¢genin Ust kisesi
olarak dedisken acgi konumlandirmasi olan tarama iUnitesine
badli olan teleskopik bomun (3) ucundaki dedektdr hattinda

{(7) dikey olan diizlemin {zerinde belirli bir vyiikseklikte
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bulunan niifuz edici bir radyasyon kavynadindan olusan bkir
icgen seklinde olan bir radyasyon portali boyunca &telemek;
Ucak, taranan u¢adin altinda bulunan dedektér hattini (7)
tamamen gectidinde, davetsiz misafirler vyasak alani (a)
ihlal ettidinde, bir sensdr, ugadin Onceden belirlenmis
yoringesinin disina ¢i1ktigina bildiren bir ileti
ilettiginde ve ucadin hizi dnceden belirlenmis ve sistemin
gliivenle vydnetemedidi sinirlarin disina ciktidinda tarama
igslemini otomatik olarak durdurmak;

Tarama islemi sirasinda olusturulan radyografik gorintiyl
operatdriin ekraninda gérintiilemek;

Taranan bir gorinti ve ucadin fotodraflanmisg bir
gdrintiistinli ig¢eren bir dosya olusturmak ve essiz bir
tanimlayici altinda saklamak;

Tarama iglemi tamamlandiktan sonra radyasyon kaynagini (5)
kapatmak, ¢evre koruma alt sistemini devre disgsi birakmak,
uzaktan c¢ekme tertibatini (8) ucadin o6n inig takimindan
ayirmak;

Ugak, vasak alandan (a) kalkar ve tTarama dénglisi devam

ettirilebilir.

. Miidahalesiz bkir muayene ydntemi olup, &zelligi; bir mobil

tarama Unitesinin bir ug¢adin online vyerlestirmesini, ucadin
kuyrudunun Uzerine niifuz edici bir radyasyon kaynadilr (5)
getirilmesiyle teleskopik bomun (3) ucadgin uzunludu boyunca
uzatilmasini, ug¢agin inis takimi ile ayarlanacak belirli bir
uzunludu olan dedektdr hattinin (7), ¢ekme tertibati (8) ile
ugagdin kuyrudundan ucgadin burnuna dodru, teleskopik bomun
geri cekilme hareketi ile senkronize bir sekilde ve egszamanli
olarak, ucadin gdvdesinin uzunlamasina radyografik g&riintiisi

elde edecek sekilde gekilmesini icermesidir.
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TARIFNAME

UCAKLARI MUDAHALESIZ MUAYENE ETME YONTEMI VE SISTEMI

Mevcut bulug, ucgaklari midahalesiz muayene etmek 1ig¢in bir
yintemden wve bir sistemden olusur. Muayene, dodrudan insan
mudahalesi olmadan vyapilabilir; dolayisaiyla £iili fiziksel
kentrol gibi zaman alici faalivetler ortadan kalkar.

Mevcut bulus kullanilarak ugadin radyografik bkir gdrintisi
alinir; &zel olarak efitilmis bir operatdér bu gdriintil 1le taranan
ucaga vyilklenen nesnelerin wve vylkiin miktarinia wve niteligini
deferlendirebilir. Radyografik gdrintileri analiz ederek,
havaalanlari gibi st diizey givenlik gerektiren stratejik olarak
belirlenmis alanlarda kac¢akgilidin, vasaklanmis veya beyan
edilmemis irinlerin (uyusturucu, patlayicilar ve silahlar gibki)
yvasa disi tasimacilidin tespit edilmesi bekleniyor.

Taranan cisme dodru relatif bir hareket halinde olan mildahalesiz
muayene sistemi, niifuz edici bir radyasyon demetinin &niinde,
havaalani pistinin lzerine dodrusal olarak yerlestirilmis bir
sira dedektdr kapsar. Dedektdrler tarafindan vyayilan elektrik
sinyalleri, bir PC ekraninda gorintilenecek olan bir
radyografiyi satir satir Uretmek amaciyla analojik
olarak/dijital olarak iglemden gecer. Cok sayida, genellikle
yizlerce, dedektér tarafindan dretilen sinyalin alimi ve
islemden gecirilmesi, radyografik bir gdrintii tireten putrel ile
alt sistemler arasinda ¢ok sayida paralel badlantisi olan
karmasik elektronik kaliplar ve bir tel adi kapsar.

Kiiresel pazar, hélihazirda, c¢esitli kombinasyonlar halinde,
vukarida sunulan ucgak tarama tekneclojilerini ig¢eren birgok
tarama sistemleri sunar. Buna érnek olarak, us
5014293/07.05.1991 patentinin agikladidi sistem wverilebilir;
sistem, adirdir ve “C” big¢imli bir bomun lzerinde kaydidgi bir
tertibattan c¢lusur; tertibatin bir tarafinda dedektdr alani ve
diger tarafinda bir radyasyon kaynadil Dbulunur. Bu sistemin

dezavantaji, dedektdr bomun, taranan ucaklarin boyutuna gdre
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ayarlamasi imkdansiz olan sabit bir uzunluga sahip olmasidir. US
6466643/15.10.2002 patentin acikladidi bir diJer muayene
sistemi, radyasyon kaynadinin ug¢ak gdvdesinin icerisine
verlestirildigi ve dedektdrlerin ucak gdvdesinin disina
yverlegtirildidi bir ¢dzim dnerisi sunar; dolayisiyla bir tarama
iglemi her gercgeklestidinde kaynadin yerinin dedistirilmesi
gerektiginden dolayi zaman alici tarama iglemi ile sonuglanir.
Konteynerler ve araclar icin mildahalesiz bir muavene sistemi ve
yéntemi, International Patent Publication W02006/036076 Al’den
bilinir. Yontem, iki mobil initeyi, paralel ydringeler lzerinde
hedef cisimler boyunca eg =zamanli olarak hareket ettirmeye
dayanir. Mevcut bulug, taranan ug¢adin bir ¢ekme tnitesi ile sabit
iskelet boyunca ¢ekilmesi bakimindan farklilik g&sterir.
7,732,772 sayili US Patenti, bir cismi nétronlarla bombardiman
ederek patlayici maddeleri tespit etmek ve ¢ismin Uretimi sonucu
ortaya ¢ikan gama 1gsinini tespit etmek ile ilgilidir. Ndtron
Jeneratdéri ve gama 1sini  dedektdri, cisme gbre oldukca
senkronize bir sekilde hareket eder.

Mevcut bulusg, ucadin bir cekme Unitesi ile sabit iskelet boyunca
taranmasi ve X 1sini1i jeneratdri tarafindan lretilen ¥ 1sinlarain
C¢ismin ig¢inden iletilmesi ve X 1sini dedektdrleri ile tespit
edilmesi bakimindan farklilik gésterir. Iletim X 1sin1
gérintiilemesi, nétronlardan kavnaklanan gama isini
detektdérlerinden farklaidir.

Araclara ve konteynerleri muayene etmek icin veri
degistirilebilen ¥ 1s1in1 gdrintileme sistemi wve yontemi,
2004/258198 sayili US Patent Basvurusundan bilinir. Sistemin,
birinin lizerinde bir kayvnadin ve diferinin lizerinde
dedektdrlerin bulundudu aralikli bacak bélumleri olan bir
iskeleti wvardir. Arag, tarama iskeleti boyunca slrlUlirken veya
cekilirken iskelet sabit kalabilir. Sistem, kanat agiklidindan
dolayi bkir ucak tarayamaz.

Mevcut bulus, iskeletin, ug¢adin lUstiinde bir kavnadi colan bir bom
ve ucgadin dedektdrlerin iizerine ¢ekilmesini saglayan =zemine

monte edilmis modiller dedektdrlerle vapilmasi bakimindan
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farklilik gosterir.

Mevcut bulusun ele aldidi teknik konu, sz konusu ucgak, tarama
portali boyunca piste bulunan bir g¢ekme tertibati ile g¢ekilirken
ucadin tam bir radyografisini alarak, ucaklar ig¢in yiksek tarama
kapasitesi olan midahalesiz muayene yénteminin geligtirilmesidir
ve yukaridaki yontemi uygulayan ve yiliksek givenlik orani
givencesi talep eden alanlarda kolay wve hizli bir gekilde
tasinabilen bir szistemin gerceklegtirilmesidir. Mevcut bulus
istem 1'e gdre, ugaklarin midahalesiz muayenesi i¢in bir sistem
ve 1istem 2 ve 3'e gdre, midahalesiz muayenesi ig¢in yodntemler
saglar. Bulusa gdre miidahalesiz kontrol ydntemi, h&lihazirda
muavene edilenin, vasak bédélge keruma alt sistemine gbre
aciklanan tarama alanina girmesi nedeniyle vyukarida belirtilen
dezavantajlari ortadan kaldirir. Sdz konusu ucgak, vasak alana
verlestirilir ve daha sconra bu ncktadan itibaren portal olarak
adlandirilan bir tarama vyapisindan gegerek, sabit hizla bir
cekme tertibati ile c¢ekilir. 56z konusu portalin, piste
yerlestirilen bir radyasyon dedektdr hatti we karsi yonde,
taranan ucadin vukarisina verlestirilen nifuz edici Dbir
radyasyon kaynadgi vardir. Ug¢agin tirine ve yikiine gdre, ucak
portal beoyunca dnerilen bir hizla ¢ekilir; sdz konusu hiz mobil
Unitenin dzerine yerlestirilen bir hiz o&l¢me sistemi ile
hesaplanir. Ucadin portala dodru dnerilen hizla yaklasmasi,
radyasyon kavnadinin etkinlesmesine neden olur. Asagidaki
durumlarda tarama islemi otomatik olarak durur: ugak pistte
bulunan dedektdér alanini tamamen geg¢tidinde, davetsiz misafirler
vasak alani ihlal ettidinde, bir sensdr, ucadin dedektdr hattina
gecerken dnceden belirlenmis vyé&ringesinin disina c¢iktidina
bildiren bir i1leti ilettiginde ve ug¢aklarin hizi &nceden
belirlenmis ve sistemin yonetemedigi sinirlarain disina
¢iktifinda. Tarama islemi operatdr tarafindan herhangi bir
zamanda manuel olarak durdurulabilir. Tarama islemi sirasinda,
muayene edilen ugadin ortaya c¢ikan gdruntusii operatdoriun
gkraninda es =zamanli gdsterilir wve ugadgin hareketi ile

senkronize edilir. Tarama asgamasinin sonunda, vyasak alaninain
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otomatik c¢evre koruma sistemi, radyasyoen kaynadili durdurulduktan
hemen sonra devre disi birakilair.

Bulusa gére, midahalesiz muayene sisteminde kullanilan radyasyon
kaynadi, radyoaktif madde (Co60 giki) iceren dogdal bir kaynak,
X 1sin1 Jjeneratdru veya bir lineer hizlandirici olabilir. Dogal
bir kaynak kullanildiginda, madde segimi, istenen niifuz
seviyesine ve tarama yerindeki mevcut yasak alaninin boyutlarina
g&re belirlenir. Radvoaktif madde iceren kapsiil, veterli
korumaya sahip bir konteynerin i¢ine kapatilizr, boylece
konteynerin dis yizeyindeki radyasyon seviyesi, Uluslararasi
Atom Enerjisi Kurumu (TAEA) tarafindan bkelirlenen sinirlar
kapsamindadir. Bu tir bir radyasyon kaynadgi (Co&0) kullanilarak,
aliiminyumda niifuz 230 mm'ye kadar ulasabilir.

Yukarida sunulan tarama ydntemini uygulayan sistem, bir sasinin
dzerine monte edilen bir mobil tarama Unitesinden (MSU) olusur;
g6z konusu gasinin monte edilmis bir teleskopik bomu vardir ve
sz konusu bom, ug kisminda nifuz edici radyasyon kaynadini
tutar. "Tasinma modunda", aracin, kamu ulasim yolun izin verilen
boyutlarinda kavdedilmesine clanak saglavan minimum bir boyutun
saglanmasi 1i¢in bom katlanir. “Tarama modunda”, bom uzar,
dolayisiyla sasiyle dedisken bir aci c¢izer; ag¢inin s&z konusu
boyutu, taranan ucadin toplam yikseklidine badlidir.

Bumun hareketi, bazi hidrolik cransal wvalfler aracilidiyla bir
PLC tarafindan kontrol edilen hidrolik silindirler ile otomatik
olarak gergeklesir. Mobil tarama itnitesi ayrica bir konum izleme
alt sistemden o¢lusur. Tarama sistemi ayrica, vasak alaninin
disinda bulunan bir mobil kontrol merkezi (MCC) igerir ve amaci,
mildahalesiz muayenede ver alan tim slirecleri uzaktan
vonetmektir. Mobil kontrol merkezinin iginde, radyografik
gériintiniin bir iktisap, isleme, depolama ve gdrunti alt sistemi
bulunur. Tarama sisteml ayrica bir ¢evre koruma sistemi igerir.
Mokbil tarama Unitesi, 1ilave bir gasi ile donatilir; sdz konusu
sasi, 1ki derecelik bir déner baglantida radyasyeon kaynadini
destekleyen bomu futar, sdz konusu bom, taranan ugadin

boyutlarina badli olan birkag¢ bdlimden olusan teleskopik bir
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yvaplva sahiptir. Dedektdr alana, havaalanlarinin pistine
yerlestirilir ve sistemin operatdril tarafindan kolayca manevra
yapilabilen metalik bir ayak iizerine monte edilir. Tasinma
modunda, teleskopik bom sasi boyunca katlanir, dedektdr hatti ve
cekme tertibatai gasinin, tam o¢larak ek sgasinin, izerine
yiklenir. Sistem su siray1l takip ederek tarama moduna gecger:

- Dedektdr hatti sasiden bosaltilir ve operatdr tarafindan
piste, sasi i1le 180 derecelik bir aci olusturacak ve
teleskopik bom uzunluduna egit bir mesafede olacak gsekilde
sabitlenir;

« Cekme tertibati sasiden bosaltilir wve taranacak clan ugada
batlanma amaciyla dedektdr hattinin vyanina vyasak alaninin
girisine vyerlestirilir;

- Teleskopik bom, sasiye gdre, sasi planivyla dedisken bir aga
olusturan bir donme hareketi gergeklestirir; s66z konusu agl
taranan ug¢adin boyutlarina gore hesaplanar;

- Teleskopik bom, tarama bdlgesinin &dzelliklerine badli olarak
onceden belirlenmis bir uzunluda kadar bir uzatma hareketi
gerceklestirir;

- Teleskopik bom, bomun ucunda bulunan radyasyon kaynadgin,
dedektér hattina dikey olarak hizalanacak sekilde sasinin
yvatay aksina gdre bir ddnme hareketi gerceklestirir;

Mevcut bulus kullanilarak, asadidaki gibi tutarli avantaijlar

vardir:

- Kisa sirede yiiksek ucak tarama kapasitesi (saatte en fazla 20
ucak};

+ Kokpit, ucadin gdévdesi wve ugadin kargo bdlmesi didhil olmak
dzere ucadin eksiksiz bir muavenesi;

- Yasak alandan c¢lasi davetsiz misafirlerin Kkazara radyasyon
riskinin yani sira operatdrlerin profesyonel radyasyon riski
ortadan kaldirilir;

- Vardiya basina gereken operatdr sayisi sadece 1 kisidir;

+ Yiksek bir sistem mobilitesi, esneklik ve kullanim;

- Yiliksek bir otomasyon seviyesi;

- Taginma modunda sasinin dinamik performanslarinin korunmasi;
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. Islemleri ctomatiklestirerek Ve islemlerin bilgisayarli
yonetimi ile olusturulan 814 siireleri azaltarak saatte en
fazla 20 ucgadi tarayarak yliksek verimlilik orani.

Bulusa gdre, midahalesiz kontrol ydntemi, mokil tarama Unitesi

sabit iken, asadidaki adimlardan clusur:

« Dedektdr hatti havaalaninin pistine sabitlenir;

« Cekme tertibata sasiden bosaltilir ve ucaklarain inis
takimlarina badlanir;

« Ucak vasak alana ¢ekilir ve taramayi bekler;

+ Meobil kontrol merkezinde bulunan operatdr, pkir portal yap:1
olarak kullanilan mobil tarama Unitesine uzaktan bir komut
ileterek tarama islemini baslatir;

+ Ucak portal alana yaklastidinda, niifuz edici radyasyon kaynadi

etkinlestirilir ve sdz konusu ugak taranmasi 1i¢in &nerilen bir

hizla gekilir;

+ Asagidaki durumlarda tarama islemi otcmatik olarak durur:

- Ucak, pistte bulunan dedektdr alanini tamamen gectiinde;

+ Davetsiz misafirler vyasak alani ihlal ettidinde;

-Bir =sensdr, ucagin dedektdr hattini gecerken ©&nceden
pelirlenmis y&riingesinin digsina ¢iktidini: bildiren bir
ileti ilettidginde;

» Ucaklarin hizi dnceden belirlenmis ve sistemin yénetemedidi
sinirlarin disina c¢iktidinda;

- Taranan ucadin ortava ¢lkan gdrintisi, mobil kontrol
merkezinden operatdrin ekraninda gdruntiilenir;

- Ugadin taranmis gdrintisini ve gerg¢ek gériintisiini igeren ve
egsiz bir tanimlayicisi olan s&z konusu klasér clusturulur ve
arsivlenir;

Avrica, bulusun uygulanmasina 1iliskin bir ornek, asagidakileri

agiklayan 1 1la 3 arasindaki sekiller ile baglantili olarak

sunulur:

- Sekil 1: {(Ugadin onden gdruniisi): tarama modunda midahalesiz
muayene sisteminin gdrintisi;

« Sekil 2: (Ugadin vyandan gdriniigi): baska bir uygulama tiirtinde,

tarama modunda mildahalesiz muayene sisteminin gdriintiisii;
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Sekil 3: bulusa gére, vasak alanin ig¢ine vyerlestirilmis

mildahalesiz muayene sisteminin perspektif gdriinisi;
Bulusa g&re miidahalesiz muayene sistemi, istem 1l'de aciklandiga
gibidir. Toplam adirlidi diisiik olan bir arag¢ sasinin (1) izerine
monte edilen mobil Dbir midahalesiz muayene tertibati ile
ilgilidir; burada, bu noktadan itibaren 1iki dereceli bir
bFaflantida monte edilen teleskopik bir bomu 83) olan bir dst
vapl (2) olarak adlandirilan bir iUst vapi (2) vardir; sé&z konusu
baglanti, ucunda, nifuz edici radyasyvon kaynagi (5) tutar.
Teleskopik bom (3), gelik ve hafif metallerden yapilir ve siricil
kabini (6) y&niinden taranan ugada dodru katlanir.
Dedektdr hatti (7)), modiller bir sekle sahiptir ve avri
modiillerdeki sasiden (1) bosaltilacaktir ve yasak alanin (a)
i¢inde monte edilecek ve piste sabitlenecektir; c¢ekme tertibata
(8) da sasiden bosaltilir ve s0z konusu ug¢adl tarama portal:
boyunca g¢ekebilmek icin ucadin inis takimina badlanacak sekilde
hazirlanir;
Ucaklarin tarama alaninin olasi davetsiz misafirlerin kazara
radyasyonuna karsi aktif bir sekilde kcorunmasi gerektidinden,
dikddrtgen bir vasak bdlge (a) belirleyen bir cevre koruma alt
sistemi (9) &ngdrilmistiir.
Bir bilgisayar ydnetimi alt sistemi (10), tim tertibatin tim alt
sistemlerini uzaktan vdnetir wve kontrol eder: bulusa gbdre
kablosuz bir LAN vyoluyla onlarla iletisim kuran badli cevre
birimlerinin yani sira y&n, motor hizi ve cekme tertibatinin
vasak alandaki konumu.
Operatdériin i1s istasyonunun yani sira bilgisayar yodnetimin tim
fizikil bilesenleri, tasinma sirasinda sasi (1) ile cekilen we
tarama islemi sirasinda vasak alanin disinda bulunan bir mobil
kontrol merkezinde (11) kurulur.
Bulusa gdre, mobil tarama Unitesinin 1iki fiziki sunum modu
vardir: tarama modu ve tasinma modu. Bir moddan bir diderine
dénlisme, teleskopik bomun (3) konumunu veniden vyapilandiran
hidrolik silindirlerin calistirilmasivla gergeklestirilir,

Tagima modunda, teleskopik bom (3}, kamu vollarainda
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tasimacilidin vasal boyut sinirlarina uyumu sadlamak ve ayrica
her tekerlefe iyi bir agirlik dadilimi saflamak igin sasi (1)
boyunca kapatilir ve katlanir. Tarama sistemlerinin bilesenleri:
dedektdér hatti (7) ve gekme tertibati (8) sasiye (1)} yiiklenir.
Tarama modunda, dedektdr hatti (7) piste yverlestirilir ve gekme
tertibati (8), taramayl bekleyen ug¢gadin inis takimina badlanir.
Teleskopik bom (3), sltUrtcinin kabininden basglayarak sgasinin
plani (1) ile dedisken bir boyut acisi olusturan bir ddnme
hareketi gergeklestirir; sbz konusu agi, taranan uc¢adin toplam
boyutlari kullanilarak belirlenir; s&z konusu bom daha sonra
dnceden belirlenmisg bir uzunluga bir uzatma hareketi
gerceklestirir ve en son, bomun ucunda bulunan radyasyon kaynadi
dedektdr hattina hizalanacak sekilde sasinin (1) vyatay aksindan
bir dénme hareketi gerg¢eklesgtirir. Sistem kurulduktan sconra,
tarama islemi, piste yerlestirilen dedektdr hattindan (7) ve
mobil tfarama iinitesinin lizerine sabitlenen teleskopik bomun (5)
ucunda bulunan nlifuz edici radyasyon kaynadindan (5) olusan
radyasyon portali boyunca ¢ekilen u¢adin inis takimina badla
olan c¢ekme tertibatina (8) bir komut gdndererek baslayabilir;
ucak, pistte bulunan dedektdér hattini (V) tamamen geg¢tidinde,
davetsiz misafirler yasak alani (a) ihlal ettidinde, bkir sensdr,
ucadin énceden  belirlenmis yéringesinin  disina ¢iktidina
bildiren Dbir ileti ilettiginde wve ucadin hizi &nceden
belirlenmis ve sgistemin gluvenle vydnetemedidl sinirlarin disina
ciktidinda tarama dislemi otomatik olarak durdurulabilir; bu
asamada, muayene edilen ucgadin ortaya ¢ikan gdrintiisi operatdrin
ekraninda gérintilenir ve esgssiz bir tanimlayicisi olan ve ucgadin
taranmis gorintiisiinil ve ucadin fotodraf gdbrintisinil iceren bir
klasdr olusturulur ve argsivlenir; tarama asamasi
tamamlandidinda, radyasyon kaynagi {(5) otomatik olarak
durdurulur, bir yasak alan (a) g¢evre Kkoruma alt sistemi devre
disi birakilir, gekme tertibati (8) ugaktan ayrilir ve daha scnra
sdz konusu ucak vyasak alandan (a) c¢ikabilir wve tarama dongilsi

devam ettirilebilir.
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Bir baska uygulama tirinde, mobil tarama iUnitesi ucadin ¢nine
yerlestirilir, teleskopik bom (3) wug¢adin uzunlugu boyunca
uzatilir ve ug¢adin inis takimi 1ile ayarlanacak belirli bir
uzunludu olan dedektdr hatti (7), cekme tertibati {8} ile ucadin
kuyrudundan u¢adin burnuna dodru teleskopik bomun geri g¢ekilme
hareketi ile senkronize bir sekilde ve eszamanli clarak cgekilir,
boylece ucgadin gdvdesinin uzunlamasina radyografik gdrintisi
elde edilir.

Mcbil kontrol merkezi (11}, c¢evre koruma alt sistemi (9)
tarafindan sinirlanan bir bélge c¢lan yasak alanin (a) disinda
bulunur,

Sasinin (1), &zel bir izin olmadan kamu vyellarinda tasinmasi
i¢in yuriirlikte olan uluslararasi standartlara gdre onaylanmasi
gerekir. Sasi (l), mobil tarama lUnitesinin tim bilesenlerini
tutan ek bir ¢elik sasi, ust yvapi (2) ile donatilir: hidrolik
sistemin ekleri: vag tanki, distribiitérler, givenlik ve kontrol
devreleri, elektrik ve elektronik devre bdlmeleri. Bu pargalarin
bazilari, iyi bilinen ve ag¢iklanmamis bilesenler olduklari ig¢in
cizimler ilizerinde igaretlenmemistir.

Niifuz edici radyasyon kaynagi (5}, teleskopik bomun (3) idst ucuna
sabitlenir, bodylece radyasyon demeti, algilanan niifuz edici
radyasyonu, taranan ucadin radyografik gérintilerinde daha da
iglenen ve dbnlstirilen elektrik sinyallerine dénistiirmek
amaciliyla pistte bulunan dedektdrler hattinda kosut duruma gelir.
Bu nedenle, eger bir X 1sin1i Jjeneratdri kullanilacaksa, o zaman
sintilasyon kristalleri wve fotodiyectlar veya yiike badla
devreleri olan menolitik dedektorler kullanilacaktir; bir gama
radyasvyon kaynadi durumunda, fotocoaltici tiplere badla
sintilasyon kristalleri colan hibrit dedektdrler kullanilacaktir.
Dedektor hizalamasz, secllen radyasyon kaynagina ve
dedektdrlerin bir sira, iki sira veya dedisken Dboyutlu
matristeki yapimina bagli clarak vyapilabilir.

Yasak alanin (a) cevre koruma alt sistemi (9), dodrudan niufuz
edici radyasyon kaynadina (5) uygulanan aktif bir radyclojik

koruma alt gistemidir (5), bdvlece davetsiz misafirlerin kazara
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radyasyon sizintilarina karsi korunmalari igin vasak alani (a)
ihlal etmesi durumunda kaynak (5) otomatik clarak kapanir. Cevre
koruma alt sistemini olusturan aktif sensdrler, birinden
digerine 90 derece yénlendirilen vasak alanin (a) uglarina
ciftler halinde verlestirilir wve boyutlari tarama isgleminin
gerceklestidi her {lkenin mevcut dizenlemelerine badli olan
dikdédrtgen bir alani tanimlayan sanal bir perde olusturur. Bu
sensdrler, radyo aracilidivla, davetsiz misafirlerin alani ihlal
etmesli durumunda bir alarm sinyali gdnderdikleri mobil kontrol
merkezine (11) siirekli badladir; sdz konusu sinyal, kaynadir (5)
otomatik olarak kapatir wve operatdriin yazilim uygulamasinin
grafik araviziinde hangi tarafin ihlal edildidini gdsteren bir
metin, sesli wve grafiksel mesaji etkinlestirir. Alt sistem
vadmur, kar, rizgldr, asiri sicakliklar, vb. zcr metecrolojik
kosullarda calismak {izere tasarlanmistir. Cevre korumasi, yasak
alana girigi ve vyasak alandan g¢ikisi sadlavacak sekilde devre
disi birakilar.

Mcokbil kontreol merkezi {(1ll), mobil tarama sistemini oclusturan tim
bilesenleri ve g¢evre Dbirimlerini calistirarak i1slemlerin

otomasyonunu sadlar.
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