69

OzZET

LASTIK-TEKERLEK TERTIBATI ISLEM SiSTEMi VE YONTEMI

5  Meveut bulus, lastik-tekerlek tertibat ve lastik-tekerlek tertibatinin montaj sistemi ve yéntemi

ile ilgilidir.

Sekil 1A
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ISTEMLER

1. Lastik-tekerlek tertibatini (TW) olusturmak icin lastik (T) ve tekerlek (W) iglemi igin bir

yontem olup asagidaki adimlari icermesi:
bir lastik yanadi birlestirme yozeyine (322b™, 322¢™) komsu bir lastidin (T)
duzenlenmesi;
tekerledin (W) lastigin (T) bir gecidinde (Te) kismen dizenlenmesi ve béylece, lastidin
(T) bir ust damagindan (Tsu) ve lastigin (T) bir alt damagindan (Tg ) bir ya da daha
fazlasinin, tekerledin (W) bir cevresi (W¢) etrafinda tamamen diuzenlenmemesi;
tekerlegin (W), bir birinci lastik sirti birlestirme cihaz) (320a) ve bir ikinci lastik sirt
birlestirme cihazi (320b) arasinda hareket ettirilmesi;
lastigin (T} kargiik gelen hareketini uygulamak igin tekerlegin (W) hareketinin
kullaniimasi ve boylece, lastigin (T} bir sirt yuzeyinin (T+), birinci lastik sirti birlestirme
cihazina (320a) ve ikinci lastik sirti birlestirme cihazina (320b) dogrudan gecmesi;
stz konusu yontemin ozelligi;
tekerlegin (W) hareketinin, tekerlegin (W), birinci lastik sirti birlestirme cihazindan
(320a} uzanan bir birinci tekerlekle-temas-eden kisim (322b"") ve ikinci tekerlek sirti
birlestirme cihazindan (320b) uzanan bir ikinci tekerlekle-temas-eden kisim (322¢™)
arasindan geciriimesini sadlamasi ve bdylece, tekerledin (W) bir ylzey kisminin,
birinci tekerlek-temas kismina (322b"") ve ikinci tekerlek-temas kismina (322¢™),
agadidakilerin saglanmasi i¢in dogrudan gecmesi:
hem lastigin (T) ust damaginin (Tgu) hem de lastigin (T) alt damaginin (Tay),
tekerlegin (W) cevresi (Wc) etrafinda diizenlenmesinin saglanmasi ve bu saglama
adiminin, bayilk élgide dairesel, Gst lastik agikhdindan (Toy) ve kullamilacak lastigin
(T) gecidini (Tr) olugturan blydk dlgide dairesel, alt lastik acikligindan (Tod) birinin ya
da her ikisinin, blylk 8lcide dairesel-olmayan bir bicime sahip olmasinin saglanmasi
ve boylece, tekerlegin (W) cevresi (W) etrafinda hem lastidin (T) (st damagdinin (Tau)

hem de alt damaginin (TeL) dizenlenmesine imkan verilmesi.

2. istem 1’e gore bir yontem olup 6zelligi, lastik yanadi birlestirme yizeyinin (322b", 322¢™),
bir lastik yanagi birlestirme cihazi tarafindan olusturulmasi ve lastik yanagi birlestirme
cihazinin, ilave olarak, bir destek elemaninin (316a) bir Ust ylzeyine (316) bagdlanan bir ya
da daha fazla sayidaki braket (3223") tarafindan desteklenen buyik 6lgide silindirik bir
govdeyi (322a’) icermesi ve dizenleme adiminin, ilave olarak, asadidaki adimlar
icermesidir:

destek elemaninin (316a) Ust yizeyine (318') komsu lastidin (T) bir yanak yQzeyinin

bir birinci kisminin dizenlenmesi,
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buyiik dlciide silindirik govdenin {322a’) bir kirinci kismina komsu lastidin (T) yanak
ylzeyinin bir ikinci kisminin dizenlenmesi ve
baylk élgide silindirik gévdenin (322a") bir ikinci kismina komsu lastigin (T) yanak

ylzeyinin bir dgtncd kisminin dizenlenmesi.

3. [stem 2'ye goére bir yontem olup ozelligi, destek elemaninin (316a) Ust yuzeyine (316°)
gore acisal-olarak-aralikll bir yénde lastik yanadi birlestirme cihazinin Gzerinde lastigin (T)
konumlanmasi igin, lastigin (T) birinci, ikinci ve Ogtnct kisimlarinin, lastik yanag birlestirme

cihazina gére duzenlenmesidir.

4. istem 1'e gére bir yontem olup 6zelligi, ilave olarak, degisken bir geometriye sahip alacak
sekilde aralarinda bir aciklik saglamak (zere sabit-olmayan bir yonde birinci lastik sirti
birlestirme cihazinin (320a) ve ikinci lastik sirti birlestirme cihazinin (320b) dizenlenmesi

adimini igermesidir.

5. Istem 4’e gore bir yéntem olup 8zelligi, lastigin (T), birinci lastik sirti birlestirme cihazina
(320a) ve ikinci lastik sirt birlestirme cihazina (320b) temas etmemesi ve acikhidin, lastigin
bir ¢capindan daha kiigik olmasi ve yontemin, ilave olarak, dedisken geometriye sahip olacak
sekilde aralarinda bir aciklik (S2") sadlayacak bigcimde sabit-olmayan bir yénde birinci
tekerlek-temas kisminin (322b™) ve ikinci tekerlek-temas kisminin (322¢™) duzenlenmesi
adimini igermesi ve tekerlek (W), hem birinci tekerlek-temas kismiyla (322b™) hem de ikinci
tekerlek-temas kismiyla (322¢™) temas etmediginde, agikh§in (S2'), tekerlegin (W} bir
¢apindan daha kigik olmasidir.

6. Istem 1'e gore bir yontem olup 6zelligi, kismi dizenleme adimindan énce, ilave olarak,

asagidaki adimlar icermesidir:
hareketli bir robotik kelun (312) bir ug etkileyicisine (314) c¢ikanlabilir sekilde
baglanmasi ve tekerlek (W) adiminin hareket ettirilmesinin, robotik kolun (312) ve
etkileyicinin (314) bir ya da daha fazlasinin hareketleriyle gerceklestiriimesi ve
tekerlegin (W) cevresinin (Wc) etrafinda lastigin (T) Gst damadinin (Tgu) ve lastigin (T)
alt damaginin (Ts.) dizenlenmesi (zerine, lastigin (T), tekerlek (W) vasitasiyla ug
etkileyiciye (314) dogrudan clmayan sekilde baglanmasi.

7. istem 1'e gore bir yéntem olup 6zelligi, hareket adimindan énce, hareket adimi sirasinda

ya da hareket adimindan sonra, il&ve olarak, asadidaki adimlari icermesidir:
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bir G¢nci lastik sirti birlestirme cihazindan (320c¢), bir dérdiinc( lastik sirti birlestirme
cihazindan {320d) ve bir altinci lastik sirti birlegtirme cihazindan {320e) bir ya da daha
fazlasinin konuglandiriimas ve

lastigin (T) sirt yizeyiyle (Tr) dogrudan temasta olan dginct lastik sirti birlestirme
cihazindan (320c), dérdunci lastik sirti birlestirme cihazindan (320d) ve besinci lastik

sirti birlestirme cihazindan (320e) bir ya da daha fazlasinin dizenlenmesi.

8. istem 7'ye gore bir yontem olup ozelligi, lastigin (T) sirt yizeyiyle (T1) dodrudan temas
halinde olan (¢tncl lastik sirtl bifestirme cihazindan (320¢), dérdunci lastik sirti birlegtirme
cihazindan (320d) ve besinci lastik sirti birlegtirme cihazindan (320e) bir ya da daha
fazlasinin dizenlenmesinin asagidaki sonuclari dogurmasidir:

hareket adimindan kaynaklanan lastidin (T) engelleme hareketi nedeniyle,

saglama adimina katkida bulunmak igin Ggtnci lastik yanadi birlestirme cihazindan

(320c), dérdunci lastik yanag birlestirme cihazindan (320d) ve besinci lastik yanagi

birlestirme cihazindan (320e) bir ya da daha fazlasinin kullaniimasi.

9. [stem 7'yve gore bir yontem olup dzelligi, lastigin {T) sirt yizeyiyle (Tt} dogrudan temasta
olan Og¢lncl lastik sirtt birlestirme cihazindan (320c¢), dérduncl lastik sirti birlestirme
cihazindan (320d) ve besinci lastik sirti birlestirme cihazindan (320e) bir ya da daha
fazlasinin diizenlenmesinin, asagidaki sonuglar dogurmasidir:
hareket adimina cevaben lastidin (T} hareket ettirilmesiyle, lastik (T) icin bir kaldirma
yUzeyinin saglanmasiyla,
saglama adimina katkida bulunmak igin dglncl lastik sirti birlestirme cihazindan
(320c), dordinci lastik sirti birlegtirme cihazindan (320d) ve besinci lastik sirti

birlestirme cihazindan (320e) bir ya da daha fazlasinin kullaniimasi.
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TARIFNAME

LASTIK-TEKERLEK TERTIBATI ISLEM SiSTEMi VE YONTEMI

ILGILI BASVURULARA CAPRAZ REFERANS
Bu patent bagvurusu, 29 Aralik 2011°de basgvurusu yapilan A.B.D. Gegici Olmayan Basvuru
13/340,270%in riighan haklarini talep eder.

BULUSUN ALANI
Mevcut bulug, lastik-tekerlek tertibati ve lastik-tekerlek tertibatinin montaj sistemi ve yontemi
ile ilgilidir.

iLGILI TEKNIGIN ACIKLAMASI
Teknikte lastik-tekerlek tertibatinin montajinin birkag adimda yapildigi bilinir. Genellikle bu
adimlari uygulayan geleneksel ydntemler, belirli bir sermaye yatinmi ve insan gozetimi
gerektirir. Mevcut bulus, lastik-tekerlek tertibatinin montaji i¢in basit bir sistem ve yéntem
ortaya koyarak énceki teknik ile ilgili eksiklerin Ustesinden gelir. Koruma kapsami, istemler
tarafindan belirlenirken, bagvuru sahibi, ayrica asadidakileri de ifsa etmektedir:
Madde 1. Lastik-tekerlek tertibatini olusturmak icin lastik ve tekerlek iglemi igin bir
aparat olup, asagdidakileri icermesi:
hir birinci lastik destek elemanin, bir ikinci lastik destek elemanini ve bir 4ginci lastik
destek elemanini iceren bir lastik destek elemani; birinci, ikinci ve Ggunci lastik
destek elemanlarinin her birinin, bir Uist y(zeyi ve bir alt ylizeyi icermesi ve
sunlarn iceren cok sayidaki lastik birlestirme cihazi: birinci lastik destek elemaninin ist
yOzeyine baglanan bir birinci lastik birlestirme cihazi, ikinci lastik destek elemaninin
Ust yuzeyine baglanan bir ikinci lastik birlegtirme cihazi, U¢lncl lastik destek
elemaninin st ylzeyine badlanan bir OglncQ lastik birlestirme cihazi; birinci lastik
birlestirme cihazinin, bir ya da daha fazla sayidaki braket tarafindan desteklenen
buayuk élcude silindirik bir govdeyi icermesi ve ikinci lastik birlestirme cihazinin, bir
birinci lastik sirti birlestirme diredi icermesi ve Uginci lastik birlegtirme cihazinin, bir
ikinci lastik sirti birlestirme diregdi icermesidir.
Madde 2. Madde 1'e gére bir aparat olup o6zellidi, birinci lastik sirti birlestirme
diredinden ve ikinci lastik sirti birlestirme direginden her birinin, ikinci ve tginci lastik
destek elemanindan her birinin (st yiizeyinden uzanan en az bir erkek kilavuz

elemani icine alan en az bir disi girintiye sahip bir alt ylizeyi icermesidir.
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Madde 3. Madde 1'e gore bir aparat olup ozelligi, birinci lastik sirti birlestirme
direginden ve ikinci lastik sirti birlegtirme diredinden her birinin, bir Gst, biylk dlgude
konik lastik-yanak-birlesgtirme ylzeyini igermesidir.

Madde 4. Madde 3'e gore bir aparat olup 6zelligi, birinci lastik sirti birlegtirme
direginden ve ikinci lastik sirti birlestirme direginden her birinin, yanal-clarak-uzanan
bir tekerlek-birlestirme kismi icermesi ve yanal-olarak-uzanan tekerlek-birlestirme
kisimlarinin, kargit, aralikh bir iliskide birbirine dogrudan bakacak sekilde diizenlenmis
olmasi ve bobylece, yanal-olarak-uzanan tekerlek-birlestirme kisimlarinin, lastik-
tekerlek tertibatinin bir capindan daha az bir mesafede aralikli olmasidir.

Madde 5. Madde 1'e gdre bir aparat olup &zelliji, ¢ok sayidaki lastik birlestirme
cihazinin, ikinci lastik destek elemaninin Ost ylzeyine badlanan bir dordincu lastik
birlestirme cihazini ve Uglncl lastik destek elemaninin Ust ylzeyine badlanan bir
besinci lastik birlestirme cihazini igermesidir.

Madde 6. Madde &'e gdre bir aparat olup &ézelligi, dordincu lastik birlestirme
cihazindan ve besinci lastik birlestirme cihazindan her birinin, ikinci ve Gglinch lastik
destek elemanindan her birinin st yizeyine baglanan bir gévdeyi icermesi,

govdeye donebilir sekilde badlanan bir lastik-sirti-ylizey-birlestirme elemanini ve
lastik-sirti-ylzey-birlestirme eleman) (zerinde konumlanan bir lastik-sirti-birlestirme
diredi dizisini icermesidir.

Madde 7. Madde 5'e gdre bir aparat olup ozelligi, lastik destek elemaninin, ilave
olarak, asagidakileri icermesidir:

bir dordinci lastik destek elemani; dérdunct lastik destek elemaninin, bir Ust ylzeyi
icermesi ve ¢ok sayidaki lastik birlestirme cihazinin, ilave olarak:

dérdinci lastik destek elemaninin Gst ylizeyine badlanan bir altinci lastik birlestirme
cihazini igermesidir.

Madde 8. Madde 7'ye gére bir aparat olup &zelligi, altinci lastik-birlestirme cihazinin,
bir gévdeyi,

gévdeye baglanan bir kizad) igeren bir lastik-sirt-ylzeyi-birlestirme elemanini
icermesidir.

Madde 9. Lastik-tekerlek tertibatini olusturmak igin lastik ve tekerlek islemi igin bir
yontem olup 6zelligi:

¢cok sayidaki lastik destek elemaninin en azindan bir birinci lastik destek slemanini
iceren bir lastik destek elemanini igceren bir aparatin saglanmasi;

bir lastik sirti birlestirme cihazinin bir lastik sirt) birlegtirme yizeyine komsu olarak
dizenlenme yapimasi ve lastik sirti birlestirme cihazinin, birinci lastik destek

elemaninin bir st ylizeyine baglanmasi,
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tekerledin lastigin bir gecidinde kismen dizenlenmesi ve bdylece, lastidin bir (st
damagindan ve lastigin bir alt damagindan bir ya da daha fazlasinin, tekerlegin bir
cevresi etrafinda tamamen dizenlenmemesi;

tekerledin, aparat tarafindan olusturulan bir birinci acikhk igerisinden hareket
ettirilmesi;

aparatin bir birinci lastik yanagi birlegtirme cihazi ve bir ikinci lastik yanadi birlestirme
cihazi tarafindan olusturulan birinci agiklik icerisinden tekerlegin karsilik gelen
hareketini uygulamak icin tekerledin hareketinin kullaniimasi ve béylece, tekerledin bir
sirt yuzeyinin, dogrudan hem birinci lastik yanagdi birlestirme cihazina hem de ikinci
lastik yanag\ birlestirme cihazina gecmesi ve birinci lastik yanagi birlestirme cihazinin
ve ikinci lastik yanadi birlegtirme cihazinin her birinin, birinci agikliktan daha az boyuta
sahip bir ikinci acikhdr clugturan hir tekerlek-temas kismini igermesi ve tekerlegdin
hareketinin, tekerlegin, ikinci acikliktan gegmesini saglamasi ve béylece, tekerledin bir
ylzey kisminin, birinci lastik yanagi birlestirme cihazina ve ikinci lastik yanadi
birlestirme cihazina sirasiyla baglanan tekerlek-temas kismina dogrudan gegmesi ve
hareket adiminin kullaniimasinin bir sonucu olarak, ilave olarak, asagidaki adimlari
icermesidir:

biuyuk 6lciide dairesel, ust lastik agikhgindan ve kullanilacak lastijin gecidini
olusturan biylk élclide dairesel, alt lastik agikhdindan bir ya da daha fazlasinin,
blayuk olcide dairesel-olmayan bir bicime sahip clmasinin saglanmasi ve tekerlegin
cevresi etrafinda hem lastigin Gst damadinin hem de alt damadinin dizenlenmesine
imkan verilmesi.

Madde 10. Madde 9’a gbre bir yéntem olup 6zelligi, lastik sirti birlestirme cihazinin,
ilave olarak, bir ya da daha fazla sayidaki braket tarafindan desteklenen bayik édlgide
silindirik bir gévdeyi icermesi ve blyik élgude silindirik gévdenin, bir ya da daha fazla
braket tarafindan birinci lastik destek elemaminin (st yizeyinden bir mesafede
ylkseltimesi ve dizenleme adiminin, ilave olarak, birinci lastik destek elemaninin Ust
ylzeyine komsu lastigin bir yanak ylzeyinin bir birinci kisminin diizenlenmesi adimini,
buyuk dlgtde silindirik gévdenin bir birinci kismina komsu lastigin yanak yUzeyinin bir
ikinci kisminin duzenlenmesi adimini ve

buyuk sl¢tude silindirik gdvdenin bir ikinci kismina komsu lastigin yanak yuzeyinin bir
tcunca kisminin duzenlenmesi adimini igermesidir.

Madde 11. Madde 10'a gdre bir yontem olup 6zelligi, lastigin birinci, ikinci ve 0¢inca
kisimlarimin, birinci lastik destek elemaninin (st ylizeyine gére agisal-olarak-aralikli
bir yéninde lastik destek elemaninin Gzerine lastidin konumlanmasi igin lastik destek
elemanina gdre dizenlenmesidir.
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Madde 12. Madde 9'a gdre bir yontem olup dzellidi, ilave olarak, birinci acikhdin,
degdigsken kir geometriye sahip olmasini saglamak igin sabit-olmayan bir ydnde birinci
lastik yanagl birlestirme cihazinin ve ikinci lastik yanadl birlestirme cibazinin
dizenlenmesi adimini igermesidir.

Madde 13. Madde 9'a gdre bir yontem olup &zelligi, birinci agikhg@in, lastigin bir
capindan daha az olmasi ve birinci agikhdin, lastidin capininkinden farkl bir
geometriye sahip lastigin bir kirisine yaklasik olarak esit ancak dabha az olmasidir.
Madde 14. Madde 9'a gére bir yontem olup 6zellidi, kismen diuzenleme adimindan
once, ilave olarak asagidaki adimlari icermesidir:

tekerlegin, hareketli bir robotik kolun bir ug etkileyicisine ¢ikanlabilir sekilde
baglanmasi ve tekerlek adiminin hareket ettirilimesinin, robotik kolun ve etkileyicinin
bir ya da daha fazlasinin hareketleriyle gergeklestiriimesi ve tekerledin g¢evresinin
etrafinda lastigin st damadinin ve lastigin alt damaginin diizenlenmesi (zerine,
lastigin, tekerlek vasitasiyla ug etkileyiciye dogrudan olmayan sekilde baglanmasi.
Madde 15. Madde 9'a gére bir yéntem olup ézelligi, hareket adimindan énce, hareket
adimi sirasinda ya da hareket adimindan sonra, ilave olarak, asagidaki adimlar
icermesidir:

bir 0cOnci lastik yanad) birlestirme cihazindan, bir dérdiinci lastik yanad) birlestirme
cihazindan ve bir altinci lastik yanadi birlestirme cihazindan bir ya da daha fazlasinin
konuslandinlmasi ve lastigin sirt ylzeyiyle dodrudan temasta olan Og¢lnci lastik
yanagd) birlestirme cihazindan, dérdinci lastik yanagdi birlegtirme cihazindan ve altinci
lastik yanad birlestirme cihazindan bir ya da daha fazlasinin konusglandiriimasi.
Madde 16. Madde 15'e gdre bir yontem olup 6zellidi, lastigin sirt yizeyiyle dogrudan
temasta olan dgOnci lastik yanadi birlestirme cihazindan, dérdiinci lastik yanadi
birlestirme cihazindan ve altinci lastik yanag birlestirme cihazindan bir ya da daha
fazlasinin dizenlenmesinin, asagidaki sonuglar dogurmasidir:

hareket adimindan kaynaklanan lasti§in engelleyici hareketiyle,

saglama adimina katkida bulunmak i¢in Uglnct lastik yanagi birlestirme cihazindan,
dordinct lastik yanagi birestirme cihazindan ve altinci lastik yanadi hirlestirme
cihazindan bir ya da daha fazlasinin kullaniimasi.

Madde 17. Madde 15'e gdre hir ydntem olup 6zellidi, lastigin sirt yozeyiyle dogrudan
temasta olan uUglncu lastik yanadi birlegtirme cihazindan, dérdinct lastik yanadi
birlestirme cihazindan ve altinci lastik yanagdi birlestirme cihazindan bir ya da daha
fazlasinin dizenlenmesinin, asagidaki sonuglarn dogurmasidir:

hareket adimina cevaben lastijin hareket ettiriimesiyle, lastik igin bir kaldirma

ylzeyinin sadlanmasiyla,
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saflama adimina katkida bulunmak igin Uglincl lastik yanagi birlestirme cihazindan,
dérdiuncO lastik yanadi birlestirme cihazindan ve altinci lastik yanadi hirlestirme
cihazindan bir ya da daha fazlasinin kullamimasi.

CiZIMLERIN KISA AGIKLAMASI

Tarifname simdi, ekteki sekillere referans olarak érnek yoluyla agiklanacaktir, burada:

Sekil 1A, bulusun 6rnek niteliindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin isleme
tabi tutulmasi i¢in alt islem grubunun perspektif géranamadar;

Sekil 1B, Sekil 1A’nin alt islem grubunun Gstten gérunumodar;

Sekil 1C, Sekil 1A’nIn alt islem grubunun bir kisminin perspektif gérinimadur;

Sekiller 2A-2J, bulusun ©mek niteligindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerledin
Sekil 1A'daki 2A-2A gizgisine gore alt islem grubunun yan, kismi enine kesit gérinumlerini
gostermektedir;

Sekiller 3A-3J, bulusun érnek nitelidindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekiller 2A-2J'deki 3A-3J gizgisine gore alt islem grubunun Ustten géranimind kismi olarak
gostermektedir;

Sekil 4A, lastik ve tekerledin bulusun ¢rnek niteligindeki uygulamasina uygun oclarak isleme
tabi tutulmasi igin alt islem grubunun perspektif gérantumadar,

Sekil 4B, Sekil 4A’nin alt islem grubunun Ostten gérintimaodar;

Sekil 4C, Sekil 4A'nin alt islem grubunun bir kisminin perspektif gdérinumadar,

Sekiller 5A-5J, bulusun ¢mek nitelidindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerledin
Sekil 4A'daki 5A-5A gizgisine gore alt islem grubunun yan, kismi enine kesit gérunamlerini
gostermektedir;

Sekiller 5D' -5E' bulusun érnek niteliindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekil 4A'daki 5A-5A gizgisine gdre alt islem grubunun yan, kismi enine kesit gérinamlerini
gostermektedir;

Sekiller 6A-6J, bulusun érnek niteligindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekil 5A-5J'deki BA-6J ¢izgisine gore alt islem grubunun Gstten gérunimanl kismi olarak
gostermektedir;

Sekil 7A, lastik ve tekerledin bulusun ¢rnek niteligindeki uygulamasina uygun oclarak isleme
tabi tutulmasi igin alt islem grubunun perspektif géranamuadur;

Sekil 7B, Sekil 7A’nin alt islem grubunun Gstten gérintimuodar;

Sekil 7C, Sekil 7A'nin alt islem grubunun bir kisminin perspektif géruntimadur;

Sekiller 8A-8G, bulusun drnek niteligindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekil 7A'daki 8A-8A cizgisine gdre alt islem grubunun yan, kismi enine kesit gorinimlerini
goéstermektedir;
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Sekiller 9A-9G, bulusun drnek niteligindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekil 8A-8G'deki 9A-9G ¢izgisine gore alt islem grubunun Gstten gérinimini kismi clarak
géstermektedir;

Sekil 10A, lastik ve tekerledin bulusun érnek niteligindeki uygulamasina uygun olarak igleme
tabi tutulmasi icin alt islem grubunun perspektif gérantmadar,

Sekil 10B, Sekil 10A’nin alt iglem grubunun astten géranimodar,

Sekil 10C, Sekil 10A nIn alt islem grubunun bir kisminin perspektif g&ranamodar,

Sekiller 11A-11J, bulusun érnek niteligindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekil 10A'daki 11A-11Agizgisine gore alt islem grubunun yan, kismi enine kesit gérinumlerini
gostermektedir;

Sekiller 12A-12J, bulusun érek niteligindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekil 11A-11J'deki 12A-12J ¢izgisine goére alt iglem grubunun Gstten gérinimani kismi
olarak gtstermektedir;

Sekil 13A, bulusun drnek niteligindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin isleme
tabi tutulmasi igin alt iglem grubunun perspektif gérinamadar;

Sekil 13B, Sekil 13A'nin alt islem grubunun dstten gérinumodur,

Sekil 13C, Sekil 13A'nin alt islem grubunun bir Kisminin perspektif gdrinimdur;

Sekiller 14A-14J. bulusun érnek niteligindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekil 13A'daki 14A-14J cizgisine goére alt islem grubunun yan, kismi enine kesit
gorinamlerini gostermektedir;

Sekiller 15A-15J, bulugun ¢érnek nitelidindeki uygulamasina uygun olarak, lastik ve tekerlegin
Sekil 14A-14J'deki 15A-15J c¢izgisine gore alt islem grubunun Ustten géraonimana kismi
olarak gostermektedir;

Sekil 16A, érnek bir lastigin Gstten gérintisadir;

Sekil 16B, lastigin Sekil 16A'daki 16B-16B cizgisine gbre enine kesit gérintusidir;

Sekil 16C, Sekil 16A'daki lastigin yandan géruntasudar;

Sekil 16D, Sekil 16A'daki lastigin alttan g&rintasadar,

Sekil 17A, ornek bir tekerledin Gstten géranumdor ve

Sekil 17B, Sekil 17A'daki tekerlegin yandan gérintisadar.

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI

Sekiller, lastik-tekerlek tertibatinin montaji igin aparatlar ve ydntemlerin drnek niteligindeki
uygulamalarini gbéstermektedir. Yukaridakilere dayanarak, kolaylik saglamasi amaciyla
basitlestiriimis terminoloji kullanimi genel colarak anlasilacakiir ve bulusu agiklamak igin
kullanilan terimler, teknidin siradan becerisine sahip bir kisi tarafindan en genis sekilde
anlasilacak sekilde verilmelidir.
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Bulusun uygulamalarini agiklamadan énce, drnek nitelidindeki lastidi (T} gdsteren Sekiller
16A-16D've referans yapilmaktadir. Ayrica, mevcut aciklamada Sekil 1A'dan baglayarak,
lastigin (T) "dst", "alt", "sol", "sagd" ve "yan " taraflarina referans yapilabilir; bu terminoloji
lastigin (T) belirli bir kismini veya acisini aciklamak igin kullanilabilmesi ile birlikte, lastigi (T)
destekleyen yapilarla ilgili olarak lastigin (T) yénine uyarlanabilir. Buna gore, yukandaki
terminoloji istemi yapilan bulusun kapsamini sinirlandirmak i¢in kullanilamaz ve bulusun

uygulamasinin aciklanmasindaki érnek niteligindeki amaglar icin deerlendirilir.

Uygulamada, lastik (T} Ust lastik yanagdi yuzeyi (Tsu) (Bkz. érnedin, Sekil 16A), alt lastik
yanad) yluzeyi (Ts.) (drnedin, Sekil 16D} ve st lastik yanadi yiuzeyini (Tsu) alt lastik yanad)
ylzeyine (Ts.) badlayan dis lastik sirt1 yuzeyi (T+) (6rnegin, Sekil 16B-16C) icerir. Sekil 16B
referans alinarak, Ust lastik yanadi yuzeyi (Tsu) dig lastik sirti ylzeyinden (T+) tepe noktasina
kadar yukselebilir ve akabinde sonlandirmak icin edime duser ve dairesel st damak (Tsu)
olusturur; benzer sekilde alt lastik yanadi yazeyi (Tsu) dig lastik sirti yOzeyinden (Tt} tepe
noktasina kadar yilkselebilir ve akabinde sonlandirmak igin edime diser ve dairesel alt

damak{Te.) olusturur.

Sekil 16B’de goruldugu Ozere, lastik (T) serbest, edimsiz durumda oldugunda (ayrica bkz.
Sekiller 3A-3F, 6A-6G, 9A-9C), Ust damak (Teu) dairesel, Ust lastik delidi (Tou) olusturur;
benzer sekilde lastik (T) serbest, edimsiz durumda oldugunda, alt damak (Te.) dairesel, alt
lastik deligi (Tol) olugturur. Lastie (T) harici kuvvet uygulandii zaman, lastik (T) fiziksel
olarak elle hareket ettirilebilir ve sonug olarak bir veya daha fazla st lastik deliginin (Tou) ve
alt lastik deliginin (ToL) zamansal olarak ¢api biyitilebilir, ¢ kadar ki bir veya daha fazla iist
lastik delidi (Tou) ve alt lastik deligi (ToL) tamamen dairesel olmaz(lar) fakat érnegdin oval sekil
(bkz. &rnegin, Sekiller 3G-3l, 6H-61, 9D-9F) icerecek sekilde hareket ettirilebildidi takdir
edilecektir.

Sekil 16B referans alinarak, lastik (T) serbest, e§imsiz durumda oldugunda, her bir Ust lastik
delidi (Tou) ve alt lastik delidi (Tol) sirasiyla tst lastik delidi capi (Toun) ve alt lastik deligi ¢api
(Too) olusturur. Ayrica, Sekiller 16A-16B goéruldugu Gzere, serbest, edimsiz durumda
oldugunda, st lastik yanagdi yluzeyi (Tsy) ve alt lastik yanadi yizeyi (Ts.) lastik ¢apini (Tp)
dahil etmek igin lastigi (T) tanimlar.

Sekiller 16A-16B ve 18D referans alinarak, lastik (T) ayrica gecit (Tr) icerir. Gegide (Te)
erisime hem wst lastik delijinden (Tou) hem de alt lastik deliinde, (ToL) izin verilir. Sekil 16B
referans alinarak, lastik (T) serbest, edimsiz durumda oldugunda, st lastik delidi (Tou) ve alt
lastik deligi (To.) capr (Te.p) dahil etmek icin gecidi (Te) tamimlar. Ayrica Sekil 16B de



10

15

20

25

30

35

referans alinarak, lastik {T) gegit (Tr) ile iletisimde dairesel hava deligi (Tac} icerir. Lastidi (T)
tekerlege (W) taktiktan sonra, basingl hava, lastigi (T) sisirmek igin dairesel hava deligi (Tac)
iginde biriktirilir.

Lastik (T} Sekil 1A’dan baslayarak asagidaki tarifnamede aciklandigi gibi bitisik yapiya
ayarlandigi zaman, lastidin (T) alt lastik yanadi yuzeyinin {Ts.) bir kismi bitisik yapiya
yerlestirilebilir. Bazi durumlarda, yapi Ug destek noktasi sadlayabilir ve bu sekilde lastigin (T)
alt lastik yanadi yuzeyinin (Ts.) Ug kismi bitisik yapiya yerlegtirilebilir. Buna bagl olarak,
“lastigin (T) alt lastik yanadi yizeyinin (Tg) birinci kism)”, “lastidin (T) alt lastik yanagi
ylzeyinin (Ts) ikinci kismi” ve “lastigin (T} alt lastik yanad) yuzeyinin (Ts.) Gglnch kismi”
olarak referans alinabilecek Tsiq, Tsizve Teaa referans isaretlerinde yapiya bitisik
yerlestirilebilecek lastigin (T) alt lastik yanagi yazeyinin (Ts ) ornek nitelidindeki G¢ kismini
tanimlamak icin Sekil 16D’ye referans yapilir." Cinkl lastik (T) yapiyla ilgili olarak hareket
edebilir, destegin ¢ noktasinin Sekil 16D'de resimle goésterilen sekilde simirlandinimasi
gerekmez ve bu itibarla destegin Ug noktasi lastigin {T) alt lastik yanad: yazeyinin (Ts.) diger

bélgelerine yerlestirilebilir.

Ayrica, lastik (T) asadidaki tarifnamede aciklandigi gibi bitisik yapiya veya tekerlede (W)
ayarlandigl zaman {bkz. &érnedin, Sekiller 17A-17B), yazilan tarifname lastigin (T) “sol’
kismina veya “sad” kismina referansta bulunabilir. Sekil 16C referans alinarak, lastigin (T)
destek elemani {S) ile ilgili olarak gosterilir; destek elemani (S) lastidin (T) “sol” kismi veya
“sad” kismi igin referans karkasi belirlemek igin verilir (ve fantomda gdsterilir). Sekil 16C’de,
lastik (T) dig lastik sirti (T+) ylzeyi fantom destek elemanina {S) bitisik yerlestirimeyecek
fakat tercihen alt yanak ylzeyi {Ts) fantom destek elemanina {S) bitisik yerlestirilecek
sekilde, “ddnmeyen” ydnde ayarlanir. Orta dalma hatti (DL} lastigin (T} “sol” kismi ile lastigin
(T} “sad” kismini genel olarak géstermek icin lastidin (T) “dénmeyen” ydnlinl esit derecede

ikiye béler.

Yukarida aciklandigi Gzere, lastigin (T) birgck (Trp, Toun, Toio) capina referans yapilir.
Geometrik tecriye gbre, cap dairenin merkezinden geger veya mevcut tarifnamede, lastigin
(T) eksenel merkezi alternatif olarak lastigin (T) dénme eksenini referans olarak gdsterilebilir.
Geometrik teori ayrica, ug noktalarinin her ikisi de dairenin ¢evresine dayanan hat segmenti

olan kiris konseptini de icerir; geometrik teoriye gdre, ¢ap dairenin en uzun kirisidir.

Asagidaki aciklamada, lastik (T} yapiyla ilgili olarak hareket edebilir; buna gére, bazi
durumlarda, lastigin (T) kirigi, bulusun uygulamasini tarif etmek igin referans alinabilir. Sekil
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16A referans alinarak, lastigin (T) birgok kirisi genel olarak Tci, Teaz (Srnedin, lastik ¢api, Tp)
ve Tes olarak gosterilmistir.

Kirig (Tc1) “sol’ lastik kirisi olarak referans gosterilebilir. Kiris (Tcs) “sad” lastik kirisi olarak
referans gosterilebilir. Kiris {Tcz) lastik capina(To) esit olabilir ve “merkez” kiris olarak
referans gosterilebilir. Hem sol hem de sag lastik kirigleri {Tc1, Tcs) merkez Kirig (Tcz) / lastik

cap! (Tp) sayisindan daha kugik geometri icerir.

Sol kirigin (Tc1) ve sad kirisin (Tca) yerine referans igin, sol lastik tanjant hattina (Tran.L) ve
sag lastik tanjant hattina (Tran-r)referans yapilir. Sol kirig (Tcq) sol lastik tanjant hattindan
{Trand) lastik capinin (To) yaklasik dortte biri {1/4) kadar aynlmistir. Sag kiris (Tcs) sag lastik
tanjant hattindan (Tranr) lastik gapinin (Tp) yvaklasik dortte biri (1/4) kadar aynlmistir. Sol ve
sag lastik kiriglerinin (Tcs, Tea) her biri merkez kiristen (Tc2) lastik ¢capinin (Tp)yaklasik dértte
biri (1/4) kadar aynlabilir. Yukarida lastik ¢apindan (Tp) referans alinan bosluklar érnek
niteliindedir ve bulugun kapsaminin yzklasik dortte bir (1/4) orani ile sinirlandirlacagi

anlamina gelmemelidir; buna gére, bagka oranlar, arzu edilen sekilde tanimlanabilir.

Ayrica, agadidaki tarifnamede aciklanacad gibi, lastik (T) yapiyla ilgili olarak hareket edebilir.
Sekil 16C'ye referans olarak, hareket yukar yénl( hareketi géstermek icin ok (D) veya asadi
yonl0 hareketi gostermek icin (D) ile referans gésterilebilir. Ayrica, hareket sola veya geriye
hareketi gostermek icin ok, L veya sada veya ileriye hareketi gostermek icin ok, R ile
referans gosterilebilir.

Bulusun uygulamalarini agiklamadan énce, drnek niteligindeki tekerledi (W) gésteren Sekiller
17A-17B'yve referans yapiimaktadir. Ayrica, mevcut aciklamada Sekil 1A'dan baslayarak,
tekerlegin (W} "ust", "alt", "sol", "sagd" ve "yan " taraflarina referans yapilabilir; bu terminoloji
tekerledin (W) belirli bir kismini veya acisini agiklamak igin kullanilabilmesi ile birlikte, bu
terminoloji tekerledi (W) destekleyen yapilarla ilgili olarak tekerledin (W) yonine uyarlanabilir,
Buna goére, yukandaki terminoloji, istemi yapilan bulusun kapsamini sinirlandirmak icin
kullanilamaz ve bulugun uygulamasinin agiklanmasindaki ¢rnek niteligindeki amaglar igin

dederlendirilir.

Uygulamada, tekerlek (W) (st jant yOzeyi (Wgru)alt jant yOzeyi (Wr.) ve ast jant ylzeyini
(Wru) alt jant yizeyine (W) birlestiren dis cember ylzeyi (W) igerir. Sekil 17B’'ye referans
olarak, Ust jant ylzeyi (Wru) tekerlek gapini (Wp) olusturur. Tekerlek capi (Whp) st jant
ylzeyinden (Way) alt jant ylizeyine (Wri) cember (Wg) anlaminda sabit olmayabilir. Ust jant
yOzeyi (Wru) ile olusturulan tekerlek ¢apl (Wo) Ust jant yizeyinden (Wry) alt jant ylzeyine
(WrL) cember (We) anlaminda sabit olmayan ¢apin en genis ¢api olabilir. Tekerlek ¢apt {(Wp)
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yaklasik olarak ayn) fakat lastidin (T) gecidinin (T») ¢capindan (Tr.p) gok az biylktir; buna
gobre, tekerlek (W) lastigin (T) gecidi (Tr) igine yerlestirildidinde, tekerlek g¢apinin (Wop)
yaklasik clarak ayni fakat lastigin (T) gecidinin (Te) ¢apindan ¢ok az buyik elmasinin sonucu

olarak esneyebilir ve tekerlege (W) surttinme acisindan emniyetlendirilmis olabilir.

Tekerledin (W) dis dairesel ylzeyi (Wc) ayrica Ust damak yuvasi (Wsy) ve alt damak yuvasi
(WsL) icerir. Ust damak yuvasi (Wsu) Ust jant yizeyine (Wgu) yakin gevresel ddnim noktasi,
kdse veya cikinti olusturur. Alt damak yuvasi (Ws,) alt jant yuzeyine (W) yakin gevresel
doénim noktasi, kdse veya cikinti olusturur. Lastigin (T) sisirilmesi Ozerine, basingl hava (st
damagdin (Teu) bitisige yerlegsmesine ve (st damak yuvasina (Wsu) “oturmasina” neden olur,
benzer sekilde lastigin (T) sisirilmesi Gzerine, basingh hava alt damadin (Te)) hitisige

yerlesmesine ve alt damak yuvasina (W) “oturmasina” neden olur.

Tekerledin (W) dis gemberinin (Wc¢) sabit olmayan c¢api, ayrica tekerlek “disme merkezi”
(Woc)olusturur. Tekerlek disme merkezi (Woce) tekerlegin (W) dis cemberinin sabit olmayan
capinin (We) en kiigik capini icerebilir. Islevsel olarak, tekerlek digme merkezi (Wpc) lastigin
(T} tekerlege (W)monte edilmesine yardimel olabilir,

Tekerledin (W) dis ¢emberinin (W¢) sabit olmayan capi, ayrica 0st "emniyet damagr’”
{(Wse)olusturur. Uygulamada, tst emniyet damagi (st damak yuvasina (Wsy) yakin olabilir,
Lastigin (T) cember hava delijindeki (Tac) basingh havanin atmosfere kagmas) durumunda,
Ust damak (Tgy) Gst damak yuvasindan (Wsy) “cikabilir’; emniyet damaginin (Wsg) yakin
olmasindan dolayl emniyet damagd! (Wsg) Ust damadin (Teu} st damak yuvasinda (Wsy)
blyik &lcide oturur yodnde kalmasim destekleyerek, (st damagin (Tegy) (st damak
yuvasindan (Wsy) “cikmasinin®  hafifletimesine yardimci olabilir. Bazi uygulamalarda,
tekerlek (W) alt emniyet damag) (gosteriimemistir) icerebilir. bununla birlikte, (st velveya alt
emniyet damaklar, arzu edildidinde tekerlede (W) dahil edilebilir ve asadidaki tarifnamede
aciklanan bulusun uygulamasi icin gerekli degildirler.

Sekil 1A referans alinarak, lastik-tekerlek grubunun (TW) islem alt iglem grubu (10),
uygulamaya gere gosterilmigtir. Islem alt iglem grubu (10) islemi ile yapilan “iglem”, lastik-
tekerlek tertibati {TW) olusturmak igin lastigi (T) tekerle§e (W) "badlama” veya "monta)”
teknigini icerebilir. “Baglama” veya “montaj” teknidi, tekerlegin (W) gecit (Tr) icine girecegi
erkek kisim, lastigin (T) disi kisim olacak sekilde referans gosterilebilecek lastik (T) ve
tekerlegin (W) fiziksel clarak birlesmesi, baglanmasi veya bir araya gelmesi anlamina
gelebilir.
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Asadida aciklandig) ve sekillerde gdsterildidi Gzere, alt islem grubunun (10) istenen islem
sonucu, lastik-tekerlek tertibati (TW) olusturmak igin lastigin (T) ve tekerlegdin (W)} baglanmasi
veya montajli clmakla birlikte, islem alt igslem grubu (10} lastik-tekerlek tertibatinin (TW)
lastiginin (T) cember hava deligini (Tac) sisirmez ve islem alt igslem grubu {10}, lastigin (T)
tekerlegin (W) st damaginin (Teu) veya alt damaginin {Tey) bitisik Ust damak yuvasina (Wsy)
ve alt damak yuvasina {(Ws) “oturma” teknigine katkida bulunmaz (¢ankd “oturma” teknigi,
tipik olarak lastik-tekerlek tertibatinin (TW) sisirildidi yverlerde sisirme adimindan olugur).
Buna gbre, lastigin (T) tekerle§e (W) badlanmasi veya takilmasi Uzerine, lastigin (T) Ust
damadl (Teu) veya alt damagi {Te.) tekerlegin (W) dig gember ylizeyine (Wc) yaklasik
ayarlanabilir ve/veya bitisik yerlestirilebilir.

Uygulamada, islem alt iglem grubu (10) “tekli hicre” ¢aligma islem grubunun bir pargasi
olarak danhil edilebilir. Tekli hiicre galigma iglem grubu, lastik-tekerlek tertibati (TW) iglemine
katkida bulunan bagka alt islem gruplan {gésterilmemistir} icerebilir, diger alt islem gruplar
ornegin: sabunlama alt iglem grubu, sikilama alt islem grubu, sisme alt iglem grubu, isaret
eslestirme alt islem grubu, dengeleme alt islem grubu ve benzeri gruplan igerebilir. “Tekli
hiicre” terimi, kismen montajl yapiimis lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj hatti boyunca
“‘devredilmesi” icin geleneksel montaj hattinda farkll bir sekilde ayarlanabilecek, ayn ¢alisma
islem gruplarinin bircogunu gerektirmeden lastik-tekerlek tertibatinin (TW) Gretimine katkida
bulunan alt islem gruplarnini belirtir (6regin, “devretme”, montaj hattinin ¢alisma iglem grubu
tarafindan tutulacak, (zerinde caligilacak ve ilave islem igin montaj hattindaki bir sonraki
calisma igslem grubuna aktarilacak, kismen montaji yapimis lastik-tekerlek tertibati (TW)
gerektiren montaj hattl anlamina gelmektedir). Bunun yerine, tekli hiicre ¢alisma iglem grubu,
lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj isleminde belirli gdrevlerin her birini yerine getiren
birgok alt iglem grubu barindiran g¢alisma islem grubu sagdlar. Bu montaj islemi, burada ya
minimize edilen ya da tamamen devreden c¢ikarilan lastik ve/veya tekerlek “devretme’
isleminin yerine geger. Bu itibarla, tekli hiicre ¢alisma islem grubu, montaj hattini tanimlayan
cahsma islem gruplarinin her biri igin ayrt ayri bakim yapma imkani da sadlarken, geleneksel
lastik-tekerlek tertibati ile ilgili tasinmaz mal alani edinme/kiralama ile iligkili maliyeti ve
yatinmi belirgin sekilde azaltir. Dolayisiyla, lastik-tekerlek tertibatinin (TW) Gretiminde tekli
hicre ¢alisma iglem grubu kullanildigi zaman sermaye yatinmi ve insan gézetimi belirgin
sekilde azalir.

Sekil 1A referans alinarak, alt islem grubu (10} islemi bir cihaz (12) icerir. Cihaz {12) rabotik
kol olarak referans g&sterilebilir. Robotik kol (12), tekli hiicre galisma islem grubunun alt
islem gruplarnnin birgoedu (érnedin, islem alt islem grubu (10) danhil} ile ilgili olarak buylk
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oranda merkezi konuma yerlestirilir. Robotik kol (12), sasiye (G) badh alt kisim/gévde
kismina (gdsterilmemistir) takilakilir veya buradan uzatilabilir.

Robotik kol (12), ug etkileyici (14) icerebilir. Ug etkileyici (14), tekerledi (W) robotik kola (12)
cikarilabilir sekilde sabitleyen, ¢ene, tutucu veya bagka araglar icerebilir. Ug etkileyici {14),
robotik kolun {12} iglem alt iglem grubunun (10} yuritalddga proseduriin tamami siresince
tekerledi (W) tutabilmesine ve serbest birakmamasina olanak sadlar (ve lastik-tekerlek
tertibatinin (TW) montaj prosediurintn tamami saresince e@er tekli hicre ¢alsma iglem
grubunda uygulanirsa, tekerlegdi (W) tutabilme ve serbest birakmama kabiliyeti). Buna gore,
uc etkileyici (14), lastik-tekerlek tertibatinin (TW) sonraki alt islem grubuna (gruplarina)
(gosterilmemistir) “devredilmesi” igin robotik kol (12) ihtiyacini minimize eder veya devreden
cikarir.

islem alt islem grubu (10), sunlan iceren birgok iglevi/gérevi yerine getirebilir: (1) lastik
havuzu alt islem grubu ve {2} montaj alt iglem grubu. Lastik havuzu alt islem grubu, tipik
olarak daha sonra tekerlege (W) badlanmasi icin “hazir” konumda ayarlanabilecek, bir veya
birden fazla lastidi (T) icerir. Montaj alt islem grubu, tipik olarak lastidin (T} tekerlede (W)
baglanmasinda yardimci olan yapiy icerir (drnedin, lastigin (T) gegidi (Tr) icinde tekerlegin
(W) kontrol altinda tutulmasi).

Sekil 1A referans alinarak, islem alt islem grubu (10), tekerlegin (W) robotik kola (12) ug
etkileyicisine (14) baglanmasi ile baslatilabilir. Islem alt igslem grubu {10} ayrica, lastik (T)
destek elemani (16) Gzerine yerlestirilerek de baslatilabilir. Destek elemani {18) birinci bir
destek elemani (16a) ikinci destek elemani (16b) ve Gglnci destek elemani (16¢) icerebilir.
Birinci, ikinci ve dglnci destek elemanlannin (16a, 16b, 16c) her biri Ust yiizey {16') ve alt

ylzey (16") icerir.

Birinci, ikinci ve tguncl destek elemanlarinin {(16a, 16b, 16¢) her birinin alt yuzeyi (16™),
siraslyla en az bir birinci ayak elemanina (18a), en az bir ikinci ayak elemanina (18b) ve en
az bir dguncl ayak elemanina (18c) baglanabilir. En az bir birinci, ikinci ve O¢unct ayak
elemanlarinin (18a, 18b, 18c) her biri sirasiyla, birinci, ikinci ve Ggiinct destek elemanlarinin
(16a, 16b, 16¢) her birini alttaki sasi yUzeyinden (G) kaldirmak veya aralamak i¢in uzunluk
icerir. Bununla birlikte, robectik kol (12), destek elemanina (16) direk olarak badlanmaz
(ancak, bunun yerine sasiye (G) baglanabilir), robotik kelun (12) ara y(z yapabilecedi
(asadidaki tarifnamede aciklanan D1-D12 hareketlerinin sonucu olarak) ve/veya destek
elemanini (16) sasiye (G) baglayan ayak elemanlarindan (18a-18c) dolayi, sasiye (G) ortak
bagdlanti vasitasiyla destek elemanina (18) dolayl bir sekilde baglandidr sdylenebilir.
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Islem alt iglem grubu (10} aynca lastik birlestirme cihazlarinin (20) bircogunu igerebilir. Lastik
birlestirme cihazlarinin (20) birgogu, birinci destek elemaninin (16a) st yuzeyine (16" bagl
birinci lastik birlestirme cihazi (20a), ikinci destek elemaninin (16b) Gst yizeyine (16" bagh
ikinci lastik birlestirme cihazi {(20b) ve Uglncl destek elemanminin (16¢} st ylzeyine (16"

bagh iigiincl lastik birlestirme cihazi (20c) icerebilir.

Sekiller 1B-1C referans alinarak, birinci lastik birlestirme cihazi {20a), bir yan, lastik-dis lastik
sirtl birlestirme ylzeyi (22a') olan gévde (22a) igerebilir. Ikinci ve Ggunci lastik birlestirme
cihazlarinin (20b, 20c) her biri, Ost, lastik-yanak birlestirme yizeyi (22b', 22¢") olan gévde
(22b, 22¢) icerebilir.

Ikinci ve Uglinci lastik birlestirme cihazlarinin (20b, 20c¢) Ust, lastik yanadi takma ylzeylerinin
(22b', 22¢") biri, digeri ile ayni dizlemli olabilir. Ikinci ve Gglinci lastik birlestirme cihazlarinin
(20b, 20c) Ust yanak birlestirme ylzeyleri (22b', 22¢') sasiyle (G) ilgili olarak, hirinci destek
elemaninin (18a) dst ylzeyi (18') ile ilgili ayrilan kisimdan daha fazla aynlmis sekilde
ayarlanabilir; buna gbére ikinci ve U¢lnci lastik birlestirme cihazlarinin (20b, 20¢) Gst yanak
birlestirme yizeyleri (220, 22¢") birinci destek elemaninin (16a) ust yuzeyi (16") ile ilgili olarak
ayni dizlemli clmayacak sekilde ayarlanabilir,

Birinci lastik-dis lastik sirti birlesme diredi (30a), ikinci lastik birlestirme cihazinin (20b) Gst,
lastik-yanak birlegsme ylizeyinden {22b') uzatilabilir. Ikinci lastik-dig lastik sirti birlesme diregi
(30b), Gglncl lastik birlestirme cihazinin {20¢) Gst, lastik-yanak birlesme ylzeyinden {22¢')

uzatilabilir.

Sekil 1B referans alinarak, ikinci ve Gglincl destek elemanlari (16b, 16c) bosluk veya birinci
ayirma (S1) ile aynimislardir. Birinci lastik-dig lastik sirti birlesme diredi (30a), ikinci lastik-dig
lastik sirti birlesme diregi (30b) bosluk veya ikinci ayirma (S2) ile ayrilmistir. ikinci ayirma
(S2) birinci ayirmadan (S1) daha fazladir. Birinci ayirma (S1}tekerlegin (W) capina {Wh)
yaklasik clarak esit fakat cok az daha blyik olakilir; ayrica lastik ¢capi (To)/ merkez kirig (Tez)
birinci ayirmadan (51) daha fazla clabilir. Ikinci ayirma (S2) lastigin (T) sol kirigine (Tc1) ve
sag kirisine (Tc3) yaklagik olarak esit olabilir; ayrica lastik gapi (To)/ merkez kirig (T2} kinci
ayirmadan (S2) daha fazla olabilir.

Sekil 2A'da Sekil 3A referansi ile gérildidi Gzere, lastidi (T) tekerlege (W) baglamadan
once, Ust lastik deligi (Tou) ve alt lastik delidi (Tov) cap (Tr.p) dahil etmek icin gecidi (Tp)
tammlamasi i¢in lastidin {T) serbest, edimsiz yénlendirme ile ayarlanacadi sdylenebilir. Lastik
(T) nihayetinde tekerlege (W) badlandidi zaman (bkz. érnegin, Sekil 2J), (st damak (Teu) ve
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alt damak (TeL) yakin olarak ayarlanabilir ancak tekerledin (W) sirasiyla (st damak yuvasinin
(Wsy) ve alt damak yuvasimin (Ws) bitisigine oturmaz; daha sonra, lastigin (T)
sigirilmesinden sonra, émegin, sisirme alt iglem grubunda (gosterilmemistir), tst damak (Tsu)
ve alt damak (TaL) tekerlegin (W) sirasiyla Gst damak yuvasina (Wsy) ve alt damak yuvasina
(WsL) oturtulabilir (6rnedin, bitisige yerlestirme). Ayrica, lastik (T) tekerlege (W) baglandigi
zaman (bkz. érnedin, Sekil 2J), lastigin (T) gecidin (Tr) ¢capi{Tr.o) blylk dlcide dairesel ve
lastigin (T) birinci serbest, edimsiz yoninin kendi geometrisi ile biylk élgiide ayni olmasi

icin ikinci buylk élctide serbest fakat bir sekilde edimli clarak ayarlanacagi stylenebilir.

Sekil 2A referans alinarak, robotik kol (12), “hazir” konuma ayarlanmis lastigi (T} iceren,
destek elemani (16) ile ilgili olarak ayrilmis yonde avarlanir. "Hazir’ konum, birinci lastik
birlestirme cihazinin {20a) gdvdesinin (22a) 6n, lastik-yanak birlesme ylzeyine (22a") yakin
ayarlanmis lastigin (T) dis lastik sirti ybzeyini (T+) igerebilir. “Hazir” konum, ayrica lastigin (T)
birinci destek elemaninin (16a) Ust yuzeyi (16") ile ilgili olarak birinci agisal kayma yéniinde

(8+) ayarlanmasini da igerebilir.

Lastigin (T) birinci agisal kayma yonil (84) ikinci ve Uclinc lastik birlestirme cihazlarinin {20b,
20c) st yanak birlestirme yizeylerinin (220, 22¢") birinci destek elemaninin (16a) st yizeyi
(16" ile iliskisinin ayni duzlemli olmamasindan kaynaklanabilir: {1) alt yanak yizeyinin (Ts)
birinci kismi(Ts..1) birinci destek elemaninin (16a) Ust ylizeyine (16') yakin ayarlanmasindan
(2} alt yanak ylzeyinin (Ts.} ikinci kismi (Ts.z) ikinci lastik birlestirme cihazinin (20b)
govdesinin (22b) ast lastik-yanak birlestirme yuzeyine (22b") yakin ayarlanmasindan ($ekil
2A'da, ikinci kismin (Ts.2) Sekil 1A’nin enine kesit referans gizgisinin gérinim hattindan
dolayi gdsteriimedigini ama Sekil 3A’da goésterildidini unutmayiniz) ve (3) alt yanak yizeyinin
(Te) Gglinell kismi (Tes)igtinell lastik birlestirme cihazinin (20c) gdvdesinin (22c) Ust lastik-
yanak birlestirme ylOzeyine (22¢'} yakin ayarlanmasindan. Buna gore, destek elemani (16),
lastik (T) birinci agisal kayma ydnlne (81) ayarlandidi zaman destek elemaninin (16) Ost
yOzeylerinin (16', 22b', 22¢") dider kisimlan ile direk temas haline oclmayan lastigin (T) alt
yanak ylzeyinin (Ts.) kisimlan tutulurken, lastigin (T) alt yvanak ylzeyi (Ts)) igin Tsii, Tsis,

TsLa'te U¢ nokta destedi (Sekil 1A'da daha net gdsterilmistir) saglayabilir.

islem alt iglem grubu (10), robotik kolun (12) hareketini yonlendiren (oklar, D1-D12, yénine
gore- bkz. Sekiller 2A-2J) motora (bkz. 6rnedin, $Sekil 1A) bir veya daha fazla sinyal
gdndermek icin kumanda cihazini (C) (bkz. o&rnegin, Sekil 1A) baslatarak montaj
proseduriind yarutebilir. Hafizada depolanmis girdilere gére kumanda cihazi (C) ile ctomatik
calistirmaya alternatif olarak veya ilaveten, hareket, D1-D12, bir veya daha fazla manuel,
operatdr girdisinin sonucu olabilir (drnegdin, kol, digmeye basiimasi veya benzeri sekillerde).
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Sekil 2A'da gorlldigl Ozere, okun, D1, ydnine gére birinci, asadiya (D) hareket robotik
kolun (12) destek elemanina (16a) gore ayriima yénuno azaltabilir. Ckun, D2, yénine gdre
ikinci hareket, ug etkileyicinin {14) tekerlegi (W) érmegdin saatin ters ydninde dondarmesine
neden olabilir. Oklar, D1, D2, ydénine gbre hareket, arzuya gére ayr ayr veya es zamanl

olarak gerceklestirilebilir.

Sekil 2B referans alinarak, oklar, D1, D2, y6nline g&re hareket, tekerledin (W) disme
merkezinin (Wpc) birinci (&rnegin, sol) kismi lastigin (T) Gst damaginin ey, birinci (érnegin,
sol) kisminin bitisidine atiimasi igin lastigin (T) gecidi (Te) igcindeki tekerledin (W) alt damak
yuvasinin (Ws.) birinci (drnegin, sol) kisminin ve disme merkezinin (Wsc) verlestiriimesini
durdurabilir. Cunki lastidin (T) dis lastik sirti yozeyinin (Tr) birinci (drnegin, sol) kismi, birinci
lastik birlegtirme cihazinin (20a) gévdesinin (22a) 6n, lastik-dis lastik sirti birlesme ylzeyine
(22a') yakin ayarlanir, tekerlegin (W) sonraki hareketleri, lastigin (T) ikinci ve O¢incl destek
elemanlarindan (16b, 16c) uzaklasmasini (6rnegin, sola) dnleyen robotik kolun (12)

hareketinden kaynaklanir.

Sekil 2B referans alinmaya devam edilerek, okun, D3, ydnUne gére Uglncl hareket,
tekerlegin (W) ileri dogru hareketine (6rnedin, saga, R) neden olabilir. Ckun, D4, ydniine
gore dordinch hareket, ug etkileyicinin (14), tekerledi (W} 6rnedin saat yoninde
dondurmesine neden olabilir (6rnedin, ok, D2, yéniniin zith yénde dondlrerek). Oklar, D3,

D4, ydniine gbre hareket, arzuya goére ayr ayri veya es zamanl olarak gerceklestirilebilir.

Sekil 2C referans alinarak, oklar, D3, D4, yonine gore hareket, tekerlegin (W) disme
merkezinin {Wpce) ikinci (6rnegin, sag) kismi ve tekerledin (W) alt damak yuvasi (Ws.) lastigin
(T} alt damaginin (Tec} ikinci (Ermegdin, sad} kismina yakin ama bitisik degil ve tist damaginin
(Tsu) ikinci (6rnedin, sad) kismindan uzada atiimasi igin lastigin (T) gecidi (Tp) icindeki
tekerledin (W) alt damak yuvasinin (Ws) ikinci (6rnegdin, sad) kisminin ve dilsme merkezinin
(Woc) yerlestirilmesini durdurabilir. Yukarida belirtildigi gibi (T) dig lastik sirti yazeyinin (Tr)
birinci (6rnegdin, sol) kismi, birinci lastik birlestirme cihazinin (20a) gévdesinin (22a) én, lastik-
dis lastik sirti birlesme ylzeyine (22a') yakin ayarlanir, tekerlegin (W) hareketleri D3, D4,
lastigin (T) ikinci ve Ugincu destek elemanlarindan (16b, 16¢) uzaklasmasini (érnedin, sola)
onleyen robotik kolun (12) hareketinden kaynaklanir.

Sekil 2C referans alinmaya devam edilerek, okun, D5, ybnine gdre besinci hareket,
tekerlegin (W) ileri dogru daha fazla hareketine (6rnegin, saga, R) neden olabilir. Okun, D6,
yonlne goére altinct hareket, ug etkileyicinin (14), tekerledi (W) érnedin saatin ters ydninde
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dondirmesine neden olabilir (drnegin, ok, D4, yéniniin zith ydonde déndlrerek). Okun, D5,
D6, yéniine gore hareket, arzuya gére ayr ayri veya es zamanl olarak gergeklestirilebilir,

Sekil 2D referans alinarak, oklar D5, D8, yénlerine gore hareket tekerlegin (W) lastige (T)
gére yéninin ayarlanmasini durdurabilir, agsagidaki sekillerde: (1) tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin (Wsy) birinci (8rnedin, sol) kismi ve disme merkezi (Wpc) lastigin (T) gecidi (Tp)
icinde yénlendirilirler ve Ust damagin (Tey) birinci (6rnedin, sol) kismina yerlestiriimezler,
fakat bunun yerine, lastigin (T) alt damagdina (Te.} yakin ama bitisik clmayacak sekilde
yerlestirilirler ve (2) tekerledin (W) alt damak yuvasinin (Wg,) ikinci (érnedin, sad) kismi ve
diisme merkezi (Woc) lastigin {T) gecidi (Tr) icinde, fakat alt damagdin (Te.) ikinci (rnegin,
sag) kismindan uzakta ve yakin olmayacak sekilde, fakat bunun yerine lastigin (T) Ost
damaginin (Tey) ikinci (6rnegin, sad) kismina yakin ama bitisik olmayacak sekilde

yonlendirilirler.

Ayrica, Sekil 2D'de géraldugu Uzere, oklar, D5, D8, yénine gére hareket, robotik kal (12),
tekerledin (W) “hazir” konumdan “kismen mentajli” konuma ileriye (&rnedin, saga) lastige (T)
dogru hareketini kolaylastiracak sekilde, tekerledin (W) lastidin (T) gec¢idi (Tr) icinde
yerlesmesi ve lastige (T) kismen badlanmasi ile sonuglanabilir, Lastik (T) tekerlekle (W) ilgili
olarak “kismen montajli” konumda ayarlandid| zaman, birinci lastik birlestirme cihazinin (20a)
govdesinin (22a) ¢n, lastik-dig lastik sirti birlesme ylzeyi (22a'), artik lastidin (T) dis lastik
sirti yizeyine (T1) daha yakin ayarlanamaz, fakat bunun yerine, lastidin dis lastik sirti
yUzeyinin (T+) bir veya birden fazla kismi ve alt yanak ytzeyi (Ts.} birinci destek elemaninin

(16a) st ylzeyine (18') kismi olarak yakin ayarlanir.

“Hazir” konumda daha fazla ayarlanmamasina ragmen, destek elemani (18), lastigin (T) alt
yanak yuzeyinin (Ts.) ikinci wve Uclincd kisimlar (Tsiz, Tsis), ikinci ve dglncl lastik
birlestirme cihazlarinin (20b, 20¢) gdvdelerinin (22b, 22¢) 0st lastik-yanak birlestirme
yOzeylerine (22b', 22¢') hala bitigik ayarliyken, alt yanak ylzeyinin {Ts.) birinci kisminin (Tsi4)
Ust ylzeye (16"} bitisik ayarlanmasi igin, lastigin (T) alt yanak yizeyi {Ts) icin U¢ nokta
destedi vermeye devam eder. Bununla birlikte, lastigin (T) Sekil 2D'deki yona, lastidin (T)
Sekiller 2A-2C’deki yonu ile karsilastirildigi zaman, Sekil 2D'deki (¢ destek noktasi daha
yakin birlesir ve sonug olarak, lastik (T) birinci agisal kayma ydninden(84) daha fazla ikinci

acisal kayma yénlne {0) ayarlanir.

Sekil 2D referans alinmaya devam edilerek, okun, D7, y&nine gére yedinci hareket,
tekerledin (W) ileri dogru daha fazla bir veya daha fazla hareketine ve daha fazla asagiya (D)
ve daha fazla ileriye (6rnegin, sada, R) hareketine neden olabilir. Okun, D8, yonune gore



10

15

20

25

30

35

17

sekizinci hareket, uc¢ etkileyicinin (14), tekerlegi (W) ornedin saatin ters yoéninde
déndirmesine neden olakilir. Oklar, D7, D8, yéniine gére hareket, arzuya gore ayri ayrl veya
es zamanl olarak gergeklestirilebilir,

Sekil 2E referans alinarak, oklar D7, D8, ydnlerine gére hareket tekerlegin (W) lastige (T)
gore ybnanan ayarlanmasini durdurabilir, agagidaki sekillerde: (1) tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin {(Ws.) birinci (&rnedin, sol) kismi ve dusme merkezi(Wpe)lastigin (T) gegidi (Te)
disinda yoénlendirilirler ve lastigin (T) alt yanak yuzeyi (Ts.) ile karsi yon olusturacak sekilde
ayrilirlar ve (2) tekerlegin (W} alt dis jant yuzeyinin (Wre) bir kismi (tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin (Wsc) ikinci (érnegin, sad) kismi ve disme merkezi (Woc) yakinina), lastigin (T)
gecidi (Te) icine ve lastigin (T) alt damadinin (Ts.) ikinci (6rnedin, sagd) kismina yakin yerlesir.

Ugiincti lastik birlegtirme cihazimin  (20c) gdvdesinin (22¢) fantom gizgileri geregince
(tekerlegin (W) ve lastidin (T} ydnunin sonucu olarak), robotik kolun (12) oklar D7, D8
yoniine goére hareketi, lastigin (T) bir kismi bosluk veya ikinci ayirmada (S2) fakat birinci ve
ikinci lastik-dis lastik sirti birlesme direklerine (30a, 30b) bitisik olmayacak sekilde
ayarlanmasi icin, tekerlegin (W) bir kisminin boslukta veya birinci ayirmada (S1) ayarlanmasi
ve sag lastik kirisinin (Tcz ) (bkz. 6rnedin, Sekil 3E'nin Ustten gdrinimil), hafif bir sekilde
birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirtt birlesme direklerinin (30a, 30b) soluna yakin sekilde

ayarlanmasi ile sonuglanir.

Bosluk veya birinci ayirma (S1) tekerlegin (W) ¢apina yaklasik olarak esit fakat gok az daha
buyik olabilecedi icin, robotik kolun (12), tekerledi (W) bosluk veya birinci ayirma (S1)
icine/boyunca ve ikinci ve Gclncl lastik birlegtirme cihazlarinin (20b, 20c) gévdelerinin (22b,
22c) ust lastik-yanak birlestirme ylzeylerinin (22b', 22c¢'} altina hareket ettirmesine izin verilir;
bununla birlikte, lastigin (T) ¢apl bosluk veya birinci ayirmadan (S1) daha blyik oldugdu icin,
robotik kolun (12) hareketi lastidin (T) tekerledinki (W) ile birlikte bosluk veya birinci ayirma
(S1) boyunca hareketini onler. Tekerledin (W) lastik (T) olmadan bosluk veya birinci
ayirmadan (S1) gegmesine izin verilmesinin sonucu olarak, tekerledin (W) en az tekerlegin
(W) birinci (6rnegin, sol} kisminin, yukarida aciklandidi gibi (yakin érnedin, tekerledin (W) alt
damak yuvasinin (Ws.} birinci (6rnedin, sol) kismi ve diisme merkezi(Wpc)), tekerledin (W)
alt damak yuvasinin {Ws,) birinci (6rnegdin, scl) kismi ve digsme merkezi (Wopc) lastigin (T) alt
yanak yizeyi (Ts.) ile zit yénde, ayrilmig vaziyette ayarlanacak sekilde, lastigin (T) gecidi (Tp)

[1Pe)

icine “sidinimasina” izin verilir.

Tekerledin (W) lastigin (T) gecidi (Tp) icine sigdinimasinin sonucu olarak, tekerlegin {W)
emniyet damaginin (Wsg) birinci (6rnedin, sol) kismi lastigin (T) st damaginin (Teu) birinci
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(6rnegin, sol) kismina yakin yerlestirilir. Ayrica, emniyet damadinin (Wsg) lastigin (T) Ust
damaginin (Tey) birinci (6rnegin, sol) kismina yakin ayarlanmasinin ve tekerlegin (W) alt, dis
jant yizeyinin (Ws.) Kisminin ayarlanmasinin sonucu olarak, asadlya dogru buyik bir kuvvet
(DF) robotik koldan (12) tekerlege (W) ve tekerlegin (W) lastikle (T) temas noktalarina iletilir,
yukarida agiklanan emniyet damagindaki (Wsg) ve tekerlegin (W) alt, dis jant yuzeyindeki
(WrL) asadlya dogru buytk kuvvet (DF) olacak sekilde tekerlekten (W) lastide (T) dogru
dagitilir. Tekerlekten (W) lastide (T) asadiya dodru bayik bir kuvvet (DF) lastidin (T) alt
yanak ylzeyinin (Ts.) birinci, ikinci ve Ggunctl kisimlarina (Tsi1, Tsiz, Tsis) gelir ve destek

elemaninin {18) (st yiizeylerine (16',22b', 22¢") dagitilir.

Sekil 2E referans alinmaya devam edilerek, okun, D9, yénine goére dokuzuncu hareket,
tekerledin (W) ileri dogru daha fazla hareketine (6rnedin, sada, R) neden olabilir. Okun, D10,
yonune gdre onuncu hareket, ug etkileyicinin (14), tekerlegi (W) 6rnegdin saat ydniande
déndirmesine neden olabilir (6rnedin, ok, D8, ydniniin zith yonde déndirerek). Oklar, D9,

D10, yoniine gére hareket, arzuya gore ayri ayri veya es zamanl olarak gergeklestirilebilir.

Sekiller 2F ve 3F referans alinarak, oklar D9, D10, yénlerine gére hareket tekerledin (W)
lastie (T) gére ydnlinan ayarlanmasini durdurabilir, asadidaki sekillerde: (1) tekerlegin (W)
ve lastidin (T) daha dnce tekerlek (W) ve lastik (T) birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti
birlesme direklerinin (30a, 30b) ileriye dodru yonlenecek sekilde (6rnedin, sada, R) hirinci ve
ikinci lastik-dis lastik sirti birlesme direklerinin (30a, 30b) (zerinden “atlatarak”, (2) lastik (T)
ve tekerledin (W) birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlesme direklerine (30a, 30b) gore ileri
dogru yonlendirilmis olmasinin sonucu olarak, lastidin (T) yaklagik dértte Uct (3/4), lastigin
(T} ikinci Kirisi (T¢1} birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlesme direklerinin (30a, 30b) ikinci
ayirmasi (S2) ile hizalanacak gekilde, birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlesme direklerinin
(30a, 30b) ileri ydnine ayarlanarak {drnedin Sekil 3F'de gdsterildidi gibi), sol kirigin (Tc1)
ikinci ayirma (S2) ile hizalanmasinin sonucu olarak, dis lastik sirti ylzeyinin (Tt} birinci dig
lastik sirti yOzeyi kismi (Trq) ve ikinci dis lastik sirti yozeyi kismi (Tr2) sirasiyla birinci ve ikinci
lastik-dis lastik sirti birlesme direklerine (30a, 30b} bitisik ve direkt temas edecek sekilde
yerlestirilerek, (3) tekerledin (W) alt, dis jant yuzeyi (Wr.) ikinci ve Gglnci lastik birlestirme
cihazlarinin (20b, 20c} gdvdelerinin (22b, 22c) 0st lastik-yanak birlestirme yizeyleri (220",
22¢) ile iligkili olarak ¢nemli derecede ayni dUzlemli ayarlanmasinin sonucu olarak, (4)
tekerlegin (W) disme merkezinin (Wopc) birinci (6rnegin, sol) kismi lastidin (T) alt damaginin
(Teu)birinci {drnedin, sol) kisminin bitisigine yerleserek ve (5) tekerlegin (W) dis jant yiizeyinin
(WrL) bir kismi (tekerlegin (W) alt damak yuvasinin (Ws.) ikinci (6rnegin, sad) kismina ve
disme merkezine (Wpe) yakin) lastigin (T) gegidi (Tr) icinde ve lastigin (T) alt damaginin
(Tau) ikinci (8rnedin, sag) kismina bitisik yerlesmis kalmaya devam ederek.
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Tekerledin (W) alt, dis jant ylzeyi (W) ikinci ve (iglinci lastik birlestirme cihazlarinin {20b,
20c) gévdelerinin (22b, 22c) Ust lastik-yanak birlestirme ylzeyleri (22h', 22¢") ile iliskili clarak
onemli derecede ayni dizlemli ayarlandigi igin, lastik (T} birinci destek elemani (16a) ile
daha fazla direk temas etmez. Aynica, yukanda aciklandi§i gibi lastigin (T) ¢api (To)bosluk
veya birinci ayirmadan (S1) daha buydk oldudu igin, alt, dig jant yizeyinin (Wr.) yénl Gst
lastik-yanak birlestirme ylzeyleri (22b', 22¢') ile ayni duzlemli olmasi, lastigin (T) alt yanak
ylzeyinin {Ts.) birinci (8megin, sol) kisminin yaklasik dortte biri (1/4) ile yansinin (1/2), ikinci
ve Ucunca lastik birlestirme cihazlarninin (20b, 20c) gdvdelerinin (22b, 22¢) Gst lastik-yanak

birlestirme yluzeylerine (22b', 22¢") yakin yerlestiriimesi ile sonuglanir.

Sekil 2F referans alinmaya devam edilerek, okun, D11, yénine gére on birinci hareket,
tekerlegin (W) alt dis jant yazeyinin (Wr.) (tekerledin (W) alt damak yuvasinin (WSL) ve
disme merkezinin (Wgc) yakinina) ikinci ve Gc¢ilinca lastik birlestirme cihazlarinin (20b, 20c)
govdelerinin (22b, 22c) Ust lastik-yanak birlestirme ylzeylerine (22b', 22¢") 6nemli derecede
yakin ancak altinda olacak sekilde ayarlanacak sekilde, tekerlegin (W) asagiya dogru
hareketine (D) neden olabilir. Okun, D12, yénine gére cn ikinci hareket tekerlegdin (W) geriye
dogru hareketine (drnedin, sola, L, dodru) neden clabilir. Okun, D11, D12, y6nlne gore
hareket, arzuya gére ayr ayri veya es zamanli olarak gerceklestirilebilir.

Sekil 2G referans alinarak, oklarin, D1-D12, yonlerine gére hareketin sonucu olarak, lastigin
(T} alt damagi (Tw) ikinci ve Oganca lastik birlestirme cihazlaninin (20b, 20c) gdvdelerinin
(22b, 22c) Ust lastik-yanak birlestirme yuzeyleri (22b', 22¢') Uzerinde kivriimig, bayuk élgide
yay seklinde yonlendirilmis olarak ayarlanir. Ayrica, tekerlegin (W) geriye dogru (&rnegin,
sola, L) ilk hareketinin sonucu olarak, lastik (T) sol kiristen (T¢1) sag kirise {TC3) dogru ikinci
ayirma (S2) (bkz. érnegin, Sekil 3G) iginden ilerler; Sekil 3G'de gérilecedi tzere, lastigin (T)
sol kiris (Tcq) ile sad kiris (Tcs) arasindaki kirigleri (drnedin, merkez Kiris {Tc2) dahil} sol
kiristen {Tc1) ve sag kiristen (Tca} daha uzun oldugu igin, birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti
birlesme direkleri (30a, 30b) lastigin (T) ikinci ayirma (52) icindeki hareketine midahale

ederler.

Yukarida ag¢iklanan mudahalenin sonucu olarak, $ekil 3'de goruldiaga gibi, lastigin (T)
gecidinin (Tp) cap! (Tr.p) dairesel sekil yerine biylk sélgide oval sekil icermek igin gegici
olarak alt st edilecek sekilde, lastigin (T) sekli gegici olarak bozulur. Buna gére, biyik
dlciide ayni bicimde, st lastik delik capl (Toun) ve alt lastik delik ¢apl (ToL.p) dairesel sekil
yerine bayiik dlgide oval sekil icermek igin gegici olarak alt Gst edilir.
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Ust lastik delik gapinin {Tou.s) ve alt lastik delik capinin (Town) oval sekli, lastigin (T) alt
damaginin (Ts.) ve Ost damagdinin (Tey) tekerlegin (W) dis ¢cember yuzeyi (W) ile temas
eden (ve sonug olarak, surtinme) kismint azaltir. Buna gore, Sekiller 2G-21 ve 3G-3l
referans alinarak, tekerlek (W) lastigi (T) okun, D12, yonine gore ikinci ayirma (S2) iginde
geriye dogru (trnedin, scla, L) hareket ettirdidi igin, ¢aplarinin {Tro, Touo, ToLo) oval sekil
bozulmalari, alt damak (Ts.) alt damak yuvasi (Ws) Gzerinde dis jant yluzeyinin (Wg.) zit
yoéninden tekerledin (W) dasme merkezinin (Wpe) bitisidindeki son konumuna ilerlemesi
sebebiyle, daha az direng ve tekerledin (W) dis jant yizeyinden (Wg.} daha az midahale ile

karsilagsmasi ile sonuclanir.

Sekiller 2J ve 3J referans alinarak, sad kiris (TC3) birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti
birlesme direklerinin {30a, 30b) ileri yonunden (¢megin, sada, R) birinci ve ikinci lastik-dig
lastik sirti birlesme direklerinin (30a, 30b} geri yénine dodru (6érnegin, sola, L), ikinci ayirma
(S2)} icinden ilerletildigi zaman, alt damak {Ts ) ¢cemberinin tamaminin diisme merkezi (Wpc)
bitisigine ve kendi son “montajli kenumuna” ilerletilecedi séylenebilir. Ayrica, Ust damak (Teu)
¢cemberinin tamaminin, kendi son “montajll konumunda”, emniyet damagina (Wsg) yakin,

tekerledin (W) dis cevresel ylzeyinin (Wc) bitisiginde ve yakin ayarlanacag) sdylenebilir.

Sekil 2J referans alinmaya devam edilerek, okun, D13, yénlne gére on UgOnci hareket,
tekerlegin (W) ve lastidin (T) destek elemanindan (16) uzakta yukariya dogru hareketine (U)
neden olahilir. Robotik kol (12), lastik-tekerlek tertibatim (TW) 6rnegin, bir sonraki alt islem
grubuna {g&sterilimemistir), drnedin, st damadin(Tsu) Ust damak yuvasinin (Wsu) bitigidine
ve alt damagin (Ts) alt damak yuvasina (Ws) oturmasina neden olabilecek, lastik-tekerlek
tertibatini (TW) sisirmek i¢in sisirme alt islem grubuna hareket ettirebilir.

Sekil 4A referans alinarak, lastik-tekerlek grubunun (TW) iglem alt islem grubu (100)
uygulamaya gére gosterilmistir. Islem alt islem grubu (100) islemi ile yapilan “islem”; lastik-
tekerlek tertibati (TW) olusturmak icin lastigi, (T)tekerlege, (W)*badlama” veya “monta’
teknigini icerebilir. “Baglama” veya “montaj”’ teknidi, tekerlegin (W) gecit (Te) igine girecegi
erkek kisim, lastigin (T) disi kisim olacak sekilde referans gosterilebilecek lastik (T) ve
tekerledin (W) fiziksel clarak birlesmesi, badlanmasi veya bir araya gelmesi anlamina

gelebilir.

Asadida aciklandigi ve sekillerde gdsterildidi (izere, alt islem grubunun (100} istenen islem
sonucu, lastik-tekerlek tertibati {TVW) olusturmak icin lastigin (T) ve tekerlegin (W) baglanmasi
veya montajl olmakla birlikte, islem alt islem grubu (100) lastik-tekerlek tertibatinin (TW)
lastiginin (T} cember hava delidini (Tac) sisirmez ve islem alt iglem grubu (100), lastigin (T)
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tekerlegin (W) tst damaginin (Teu) veya alt damaginin {Te.) bitisik st damak yuvasina (Wasy)
ve alt damak yuvasina {Ws) “oturma” teknigine katkida bulunmaz (gUnki “oturma” teknigi,
tipik olarak lastik-tekerlek tertibatinin (TW) sisirildigi yerlerde gisirme adimindan olusur).
Buna gore, lastigin (T) tekerle@e (W) baglanmasi veya takilmasi Gzerine, lastigin (T) (st
damadl (Teu) veya alt damagi {Te.) tekerlegin (W) dis ¢cember ylzeyine (Wc) yaklagik
ayarlanabilir ve/veya bitigik yerlegtirilebilir.

Uygulamada, islem alt islem grubu (100} “tekli hicre” galisma islem grubunun bir par¢asi
olarak dahil edilebilir. Tekli hiicre ¢alisma islem grubu, lastik-tekerlek tertibati {TW) islemine
katkida bulunan baska alt islem gruplan (gdsteriimemistir} icerebilir; dider alt islem gruplarn
omedin: sabunlama alt iglem grubu, sikilama alt islem grubu, sisme alt islem grubu, isaret
eslestirme alt islem grubu, dengeleme alt islem grubu ve benzeri gruplar igerebilir. “Tekli
hicre” terimi, kismen montaji yapiimis lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj hatti boyunca
“devredilmesi” icin geleneksel montaj hattinda farkli bir sekilde ayarlanabilecek, ayn calisma
islem gruplarinin birgogunu gerektirmeden lastik-tekerlek tertibatinin (TW) Gretimine katkida
bulunan alt islem gruplarini belirtir (6rnegdin, “devretme”, montaj hattinin ¢alisma islem grubu
tarafindan tutulacak, Gzerinde calisilacak ve ilave iglem icin montaj hattindaki bir sonraki
calisma islem grubuna aktarilacak, kismen montaji yapllmis lastik-tekerlek tertibati (TW)
gerektiren montaj hatti anlamina gelmektedir). Bunun yerine, tekli hilcre ¢alisma islem grubu,
lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj igleminde belirli gdrevlerin her kirini yerine getiren
bircok alt islem grubu barindiran ¢alisma iglem grubu saglar. Bu montaj iglemi, burada ya
minimize edilen ya da tamamen devreden cikarlan lastik ve/veya tekerlek “devretme”
isleminin yerine geger. Bu itibarla, tekli hicre galisma iglem grubu, montaj hattini tanimlayan
calisma islem gruplarinin her biri icin ayn ayri bakim yapma imkani da sadlarken, geleneksel
lastik-tekerlek tertibati ile ilgili taginmaz mal alani edinme/kiralama ile iligkili maliyeti ve
yatinmi belirgin gekilde azaltir. Dolayisiyla, lastik-tekerlek tertibatinin (TW) (retiminde tekli
hicre galisma islem grubu kullanildid) zaman sermaye yatinmi ve insan gozetimi belirgin
sekilde azalir.

Sekil 4A referans alinarak, alt islem grubu (100) iglemi bir cihaz (112) igerir. Cihaz (112)
robotik kol olarak referans gdsterilebilir. Robotik kol (112), tekli hiicre ¢alisma iglem grubunun
alt iglem gruplarinin birgogu (6rnegin, islem alt islem grubu (100) dahil) ile ilgili olarak blyik
oranda merkezi konuma yerlegtirilir. Robotik kol (112), sasive (G) badh alt kisim/gévde

kismina {gosterilmemistir) takilabilir veya buradan uzatilabilir.

Robotik kol (112), ug etkileyici (114} icerebilir. Ug etkileyici (114), tekerledi (W) robotik kola
(112) cikarlabilir sekilde sabitleyen, ¢ene, tutucu veya baska araclar icerebilir. Ug etkileyici
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(114), robotik kolun (112) iglem alt islem grubunun (100} yOrGtdldiglu prosedirin tamami
suresince tekerlegi (W) tutabilmesine ve serbest birakmamasina olanak saglar {ve lastik-
tekerlek tertibatinin (TW) montaj prosedirinin tamami siresince eger tekli hiicre calisma
islem grubunda uygulanirsa, tekerlegi (W) tutabilme ve serbest birakmama kabiliyeti}. Buna
gére, ug etkileyici (114), lastik-tekerlek tertibatinin {TW) sonraki alt islem grubuna{gruplarina)
(gOsterilmemistir) “devredilmesi” igin robotik kol (112) ihtiyacini minimize eder veya devreden
cikarir.

Islem alt islem grubu (100), sunlan igeren birgok islevi / gdrevi yerine getirebilir: (1) lastik
havuzu alt islem grubu ve (2) montgj alt igslem grubu. Lastik havuzu alt islem grubu, tipik
olarak daha sonra tekerlege (W) baglanmasi igin “hazir’ konumda ayarlanabilecek, bir veya
birden fazla lastigi (T) icerir. Montaj alt islem grubu, tipik olarak lastigin (T) tekerlege (W)
baglanmasinda yardimci olan yapiyi igerir (rnegin, lastigin (T) gecidi (Tr) icinde tekerledin

(W) kontrol altinda tutulmasi).

Sekil 4A referans alinarak, igslem alt islem grubu (100), tekerledin (W) robotik kola (112) ug
etkileyicisinde (114) baglanmasi ile baslatilabilir. Islem alt islem grubu (100) ayrica, lastik (T)
destek eleman {116) Uzerine yerlestirilerek de baslatilabilir. Destek elemani (1186), birinci bir
destek elemani (116a), ikinci destek elemani (116b) ve Oglncd destek elemani (116c)
icerebilir. Birinci, ikinci ve Uglincl destek elemanlarninin (116a, 116b, 116¢) her biri Gst ylzey

(116" ve alt ylzey (116") icerir.

Birinci, ikinci ve Gglincu destek elemanlannin (116a, 116b, 118c) her birinin alt yiizeyi (116")
sirasiyla en az bir birinci ayak elemanina (118a), en az bir ikinci ayak elemanina (118b) ve
en az bir Uglincl ayak elemanina (118c) badlanabilir. En az bir birinci, ikinci ve Giglincli ayak
elemanlarinin (118a, 118b, 118c¢) her biri sirasiyla, birinci, ikinci ve (glnclh destek
elemanlarinin (116a, 116b, 116¢) her birini alttaki sasi y(zeyinden (G) kaldirmak veya
aralamak igin uzunluk igerir. Bununla birlikte, robotik kol (112), destek elemanina (118) direk
olarak baglanmaz (ancak, bunun yerine sasiye (G) baglanabilir), robotik kolun {112} ara ylz
yapabilecedi (asagidaki tarifnamede agiklanan D1-D8 hareketlerinin sonucu olarak) ve/veya
destek elemanini (116) sasiye (G) baglayan ayak elemanlarindan {118a-118c) dolayl, sasiye
(G) ortak badlanti vasitasiyla destek elemanina (116) dolayh bir sekilde badlandid

séylenebilir.

islem alt iglem grubu (100) ayrica lastik birlestirme cihazlarinin (120) birgogunu icerebilir.
Lastik birlestirme cihazlarinin (120) bir¢codu, birinci destek elemaninin (116a) Ust ylzeyine
(116" bagl birinci lastik birlestirme cihazt (120a), ikinci destek elemaninin (116b) Ust
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ylizeyine (116" baglh ikinci lastik birlestirme cihazi (120b) ve (giincii destek elemaninin
(116¢) st yuzeyine (118" badh O¢lnci lastik birlegtirme cihazi (120c¢) icerebilir.

Sekiller 1A-3J'deki islem alt iglem grubuna (10) referansla, lastik birlestirme cihazlarinin (20}
codunun, birinci, ikinci ve Uc¢lncl destek elemanlaninin (16a, 16b, 16c) her birinin Gst
yUzeyine (16') gore sabit ydnde olacadi sdylenebilir. Bununla birlikte, agsadidaki tarifnamede
aciklanacagdi gibi, islem alt islem grubunun (100} lastik birlestirme cihazlannin (120)
codunun, birinci, ikinci ve Uglncl destek elemanlarinin {(116a, 116b, 116¢) her birinin st

ylzeyine (116') gbre sabit olmayan, hareket edebilir yonde olacadi sdylenebilir.

Sekiller 4B-4C referans alinarak, birinci lastik birlestirme cihazi (120a), 6n (sag) yan lastik-dig
lastik sirti birlestirme ylzeyi (122a'), arka (sol) yan ylzey (122a"}, Ust ylzey (122a™) ve alt
ylizeyi {122a"") olan gévde (122a) igerebilir (bkz. drnegin, Sekil 4C). Ikinci ve Uglnci lastik
birlestirme cihazlarinin (120b, 120c¢) her biri, (ist lastik-yanak birlestirme yizeyi (122b', 122¢"),
arka vyan ylzeyi (122b", 122c") ve alt ylzeyi (122b™, 122c™) olan gdvde {122b, 122c)
icerebilir (bkz. érnedin, Sekil 4C).

ikinci ve Oglncl lastik birlestirme cihazlarinin {(120b, 120c) Gst, yanak birlestirme yiizeylerinin
(122b', 122¢")y biri, digeri ile aym dizlemli olabilir. Ikinci ve Oglnci lastik birlestirme
cihazlarinin (120b, 120c) Ust yanak birlestirme ylzeyleri (122b', 122¢Y), sasiyle (G) ilgili
olarak, birinci destek elemaninin (116a) Ust yuzeyi (116"} ile ilgili aynlan kisimdan daha fazla
ayriimis sekilde ayarlanabilir, buna goére ikinci ve ugincl lastik birlestirme cihazlarinin {(120b,
120c) (st yanak birlestirme yUzeyleri (122b', 122¢'), birinci destek elemaninin (116a) Gst

ylzeyi (118"} ile ilgili olarak ayni dizlemli olmayacak sekilde ayarlanabilir.

Birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) gdvdesinin (122a) arka yan yizeyi (122a"), birinci
kola (124a) badlanabilir. Birinci kol (124a), birinci akthatére (A1} baglanabilir (bkz. drnegdin,
Sekil 4B). Birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) govdesinin (122a) alt yuzeyi (122a™), en
az bir tane disi girinti (126a} icerebilir (bkz. 6rnegin, Sekil 4C). En az bir disi girinti (126a),
birinci destek elemaninin {116a) Ust yuzeyine (116') bagh en az bir erkek kilavuz eleman
(128a) alrr.

Ikinci lastik birlestirme cihazinin (120b) gdvdesinin (122h) arka yan yiizeyi (122b"), ikinci kola
(124b) baglanabilir. Ikinci kol (124b), ikinci aktiatére (A2) baglanabilir (bkz. érnegdin, Sekil
4B). ikinci lastik birlestirme cihazinin {120b) gévdesinin {122b) alt yizeyi (122b™), en az bir
tane disi girinti (126b) igerebilir (bkz. érnegin, Sekil 4C). En az bir disi girinti (126b), ikinci
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destek elemaninin {116b) st yiizeyine (116" badl en az bir erkek kilavuz elemani (128b)
alr,

Uciincil lastik birlestirme cihazinin (120c) gévdesinin (122¢) arka yan yizeyi (122c"), ikinci
kola (124c) baglanabilir. Uglinct kol (124c), Uiguncu aktiatdre (A3) baglanabilir (bkz. érnegin,
Sekil 4B). Uglinc lastik birlestirme cihazinin (120c) gévdesinin (122¢) alt yuzeyi (122¢™), en
az bir tane disi girinti {(126¢) icerebilir (bkz. drnegin, Sekil 4C). En az bir disi girinti (126c¢),
tcunct destek elemaninin (116c) st yuzeyine (116') bagh en az bir erkek kilavuz elemani
(128c) alir.

Kollar (124a-124c), disi girintiler (126a-126¢) ve erkek kilavuz elemanlar (128a-128c), birinci,
ikinci ve Gglncl destek elemanlarinin (116a, 116b, 116¢) her birinin Ust ylzeyi ile iligkili
(116"} lastik birlegtirme cihazlarinin {120} birgcogunun hareketini destekleyebilir veya katkida
bulunabilir. Ornegin, birinci, ikinci ve Gglncl kollarin (124a, 124b, 124c} her biri, sirasiyla
birinci, ikinci ve t¢lncl lastik birlestirme cihazlannin (120a, 120b, 120c) ileri veya geri yonli
hareketini baglatmak veya tepki vermek icin sirasiyla birinci, ikinci ve Oglncil lastik
birlestirme cihazlarina (120a, 120b, 120c¢) tahrik kuvveti ve/veya reaktif kuvvet (drnedin, yay
yontemi ile} verebilir. E§er yay bir veya birden fazla aktilatér (A1-A3) olarak veya ile
eklendiyse, yay birinci, ikinci ve Gguncl kollarin (124a, 124b, 124c) bir veya birden fazlasini
belirli bir yone y&nlenmesine etki edebili;, buna goére, bir nesne ornegin lastik (T) ve
tekerledin (W) hir veya hirden fazlasi birinci, ikinci ve Gg¢lncl lastik birlestirme cihazlarnnin
(1202, 120b, 120c) Uzerine kuvvet uygularsa veya kullanirsa, birinci, ikinci ve Uglinci destek
elemanlarinin (116a, 116b, 116¢) bir veya birden fazlasinin st yizeyi (116"} ile ilgili birinci,
ikinci ve Uclncl lastik birlestirme cihazlarimin (120a, 120b, 120c¢) bir veya birden hazla
hareketini dizenlemek igin, yayin reaktif/yénlendirme kuvveti birinci, ikinci ve Uglinch lastik
birlestirme cihazlarinin (120a, 120b, 120c¢) bir veya birden fazlasinin (zerine etki edebilir. Digi
girintiler (126a-126c¢) ve erkek kilavuz elemanlar {128a-128c), birinci, ikinci ve (¢tnci destek
elemanlarinin (116a, 116b, 118c) her birinin ust yuzeyi ile iligkili (116") birinci, ikinci ve
Oclnch lastik birlestirme cihazlarina (120a, 120b, 120c) lineer hareket verilmesini

destekleyebilir.

Sekiller 4B-4C referans allnmaya devam edilerek, birinci lastik-dis lastik sirt1 birlestirme diregi
(130a), ikinci lastik birlestirme cihazinin (120b) (st, lastik-yanak birlestirme yiizeyinden
(122b") uzatilabilir. Ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme diregi (130b), (ciinci lastik
birlegtirme cihazinin (120c) (st, lastik-yanak birlegtirme ylzeyinden (122c’) uzatilabilir. Birinci
ve ikinci lastik-dis lastik sirtl birlestirme direklerinin {(130a, 130b) her biri Ust lastik-yanak
birlestirme ylzeyleri (132a, 132b) igerirler.



10

15

20

25

30

35

25

Sekil 4B referans alinarak, ikinci ve Ogunci destek elemanlan (116h, 116c) bosluk veya
birinci ayirma (S1} ile ayrilmiglardir. Birinci lastik-dis lastik sirti birlestirme diregi (130a), ikinci
lastik-dis lastik sirti birlestirme direginden (130b) bosluk veya ikinci ayirma (S22 ile
ayrilmistir. [kinci ayirma (82') birinci ayirmadan (S1) daha fazla olabilir. Birinci ayirma
(S1)tekerlegin (W) capina (Wh) yaklasik olarak esit fakat ¢cok az daha buyuk olabilir; ayrica
lastik capl (To) merkez kiris (Tcz) birinci ayirmadan (S1) daha fazla olabilir. Tkinci ayirma
(S2") lastigin (T) sol kirisine (Tc.) ve sag kirisine (Tcs) vaklasik olarak esit olabilir, ayrica lastik
capl (To)/ merkez kiris (Tc2) ikinci ayirmadan (S2') daha fazla olabilir.

islem alt islem grubunun (100) birinci ayirmasi (S1) islem alt islem grubunun (10) birinci
ayirmasi (S1) ile buyik olgude aynidir, Islem alt islem grubunun {100) ikinci ayirmasi { $2')
islem alt iglem grubunun (10) ikinci ayirmasi (S2) ile blyluk ol¢ide aymdir; bununla birlikte
islem alt islem grubunun (100) ikinci ayirmasi (S2') islem alt islem grubunun (10) birinci
ayirmasindan (S82) islem alt islem grubunun (100} ikinci ve dglnci lastik birlestirme
cihazlarinin (120b, 120c) hareketi nedeniyle farkhidir. Buna gbre, islem alt islem grubunun
(100) ikinci ayirmas) (S2') “dedisken” veya “ayarlanabilir” ikinci ayirma (S2") olarak referans
gosterilebilir,

Sekiller 1A-3J'deki iglem alt islem grubuna (10) referansla, birinci, ikinci ve Oglnct destek
elemanlarinin (16a, 16h, 16c) aynlmis iligki ile ayrn ayr ayarlanan birimler oldugu
stylenebilir. Sekiller 4A-4C'deki islem alt islem grubuna (100) referansla, birinci, ikinci ve
Oclincd destek elemanlannin (116a, 116b, 116c) ¢ogunun da ayrn birimler olduklan
stylenebilir; bununla birlikte, goérilddgo gibi, érnedin Sekil 4B'de, birinci destek elemaninin
(116a) ileri (6rnedin, sag) ucu (116agr), ikinci destek elemaninin (116b) geri (6regdin, sol)
ucu (116be ) ve Gclincl destek elemaninmin (116¢) geri (6rnegdin, sol) ucu (116ceL) ile iliskili
olarak yan yana veya bitisik ayarlanabilir. Ayrica, Sekil 4B'de garildigl Uzere, birinci destek
elemaninin (118a) ust yuzeyine (116"} badl en az bir erkek kilavuz elemani (128a), butin
mesafe boyunca uzayabilir ve birinci destek elemaninin (116a) ileri (6rnedin, sad) ucunda

{116aer) sonlanabilir.

Sekil 4A'da Sekil 5A ve 6A referansi ile goraldugl Ozere, lastigi (T) tekerlege (W)
badlamadan énce, (st lastik delidi {Tou} ve alt lastik deli§i (To) ¢api(Tro} dahil etmek igin
gecidi (Tp) tanimlamasi igin lastigin (T) serbest, egimsiz yonlendirme ile ayarlanacagi
sdylenebilir. Lastik {T) tekerlege (W) baglandidi zaman (bkz. &rnedin, Sekiller 5J ve 6J), st
damak (Tsu) ve alt damak (TsL) yakin olarak ayarlanabilir ancak tekerledin (W) sirasiyla st
damak yuvasinin (Wsy) ve alt damak yuvasinin (Ws.) bitisidine oturmaz, daha sonra, lastigin
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(T} sisiriimesinden sonra, érnedin, sisirme alt islem grubunda (g&sterilmemistir), (st damak
(Teu) ve alt damak (Te.) tekerledin (W) sirasiyla Ust damak yuvasina (Wsu) ve alt damak
yuvasina (Ws.) oturtulabilir (6rnegin, bitisige yerlestirme). Ayrica, lastik (T) tekerlege (W)
baglandigi zaman (bkz. 6rnedin, Jekiller 5J ve 6J), lastigin (T) gecidin (Tr) capi(Te.n) blylk
Slciide dairesel ve lastidin (T) birinci serbest, edimsiz yénanin kendi geometrisi ile buylk
dlciide ayni olmasi igin ikinci biyik olgide serbest fakat bir sekilde edimli olarak

ayarlanacag stylenebilir.

Sekil 5A referans alinarak, robotik kol (112), “hazir” konuma ayarlanmis lastidi (T) iceren,
destek eleman (116) ile ilgili olarak aynimig yénde ayarlanir, Sekiller SA ve 6A’da goruldugu
Uzere, “hazir’ konum birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) gévdesinin (122a) on lastik-
yanak hirlestirme ylzeyine (122a') bitigsik ayarlanan lastik (T) dis lastik sirti yuzeyi (T+)
icerebilir ve ayrica “hazir” konum, ayrica birinci destek elemaninin (116a) ast ylzeyi (116" ile

iliskili birinci acisal kayma yéninde (81)ayarlanan (bkz. ¢érnedin, Sekil 5A) lastigi (T) icerebilir.

Sekil 5A referans alinarak, lastigin (T) birinci agisal kayma y&ni (84) ikinci ve Uglinctl lastik
birlestirme cihazlarinin (120b, 120c¢) Gst yanak birlestirme yiizeylerinin (122b', 122¢") birinci
destek elemaninin (116a) ust ylzeyi (1189 ile iligkisinin ayni dizlemli olmamasindan
kaynaklanakilir, su sekilde: (1) alt yanak yuzeyinin (Ts.) birinci kisminin{Tsc.1)birinci destek
elemaninin (116a) ust ylazeyine (116" yakin ayarlanmasindan (2) Sekiller 5A ve 6A'da
goruldugu tzere, alt yanak ylzeyinin (Tsy) ikinci kismi (Ts-2) ikinci lastik birlestirme cihazinin
(120b) birinci lastik-dis lastik sirti birlestirme diredinin (130a) ust lastik-yanak birlestirme
ylzeyinin (132a) bir kismina bitisik ayarlanmasindan (Sekil 5A'da, ikinci kismin (Ts.2) Sekil
4A’nin enine kesit referans gizgisinden delayi gésterilmedidini unutmayiniz) ve (3) alt yanak
ylOzeyinin {Te.) Octnch kisminin (TeLs) Dctncd lastik birlestirme cihazinin (120c) ikinci lastik-
dis lastik sirti birlestirme direginin (130b) Ost lastik-yanak birlestirme yizeyinin (132b) bir
kismina bitisik ayarlanmasindan. Buna gore, destek elemani (118), lastik (T) birinci agisal
kayma yénune (81) ayarlandidi zaman destek elemaninin (116) 0st yizeylerinin (116', 132a,
132b) diger kisimlari ile direk temas halinde clmayan lastigin (T) alt yanak ylzeyinin (Ts.)
kisimlari tutulurken, lastigin (T) alt yanak yizeyi (Ts.} icin Tsiq,Tsiz, Tsis'te U¢ nokta destedi

(Sekil 4A’da daha net gdsterilmigtir) sadlayabilir.

Islem alt islem grubu (100), robotik kolun (112) hareketini yénlendiren (oklar, D1-D9, yéniine
gore- bkz. Sekiller 5A-5J) motora (M) (bkz. érnegin, Sekil 4A) bir veya daha fazla sinyal
géndermek igin kumanda cihazimi (C) (bkz. o©rnedin, Sekil 4A) baslatarak montaj
prosediriini yarGtebilir. Hafizada depolanmis girdilere gére kumanda cihazi (C) ile otomatik
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calistirmaya alternatif olarak veya ilaveten, hareket, D1-D9, bir veya daha fazla manuel,
operatdr girdisinin sonucu olabilir (drnegin, kol, digmeye basiimasi veya henzeri sekillerde).

Sekil 5A'da gorildagu tzere, okun, D1, yénine gére birinci, asagiya (D) hareket robotik
kolun {112) destek elemanina (116) gbre ayriima yénand azaltabilir. Okun, D2, yénlne gére
ikinci hareket, ug etkileyicinin (114) tekerledi (W) drnegdin saatin ters yéninde déndirmesine
neden olabilir. Oklar, D1, D2, yénlne gbre hareket, arzuya gére ayr ayrl veya s zamanli

olarak gerceklestirilebilir.

Sekil 5B referans alinarak, oklar, D1, D2, ydnine gére hareket, tekerledin (W} dlisme
merkezinin (Wpe) birinci (6rnegin, sol) kismi lastigin (T) Gst damaginin(Teu)birinci (Grnegdin,
sol) kisminin bitisidine atiimasi igin lastigin (T) gegidi (Tr) igindeki tekerledin (W) alt damak
yuvasinin (Ws.) birinci (6rnedin, sol) kisminin ve disme merkezinin (Wsc) verlestirilmesini
durdurabilir. Cink lastigin (T) dis lastik sirti yizeyinin (T+) birinci (6rnedin, sol) kismi, birinci
lastik birlestirme cihazinin (120a) gdvdesinin (122a) &n, lastik-dis lastik sirti birlestirme
ylzeyine (122a') yakin ayarlanir, tekerledin (W) sonraki hareketleri lastigin (T) ikinci ve
OcuncO destek elemanlarindan (116b, 116c¢) uzaklasmasini (drnedin, sola) énleyen robotik
kolun (112) hareketinden kaynaklanir.

Sekil 5B referans allnmaya devam edilerek, okun, D3, y6nlne gére (gunclh hareket,
tekerledin (W) ileri dogru hareketine (6rnegin, saga, R) neden olabilir. Okun, D4, yénine
gore dordunct hareket, u¢ etkileyicinin (114), tekerlegi (W) &medin saat yoninde
déndirmesine neden olabilir (drnedin, ok, D2, yéniniin zith ydnde déndlrerek). Oklar, D3,

D4, yéniine gore hareket, arzuya gére ayr ayri veya es zamanl olarak gergeklestirilebilir.

Sekil 5C referans alinarak, oklar, D3, D4, yonine gore hareket, tekerlegin (W) disme
merkezinin (Wpc) ikinci (6rnedin, sagd) kismi ve tekerledin (W) alt damak yuvasi (Ws,) lastigin
(T) alt damadimin (Te.} ikinci {6rnedin, saj) kismina yakin ama bitisik degdil ve (st
damaginin(Tsy) ikinci (drnedin, sad) kismindan uzada yerlesmesi igin lastigin (T) gecidi (Tr)
icindeki tekerledin (W) alt damak yuvasinin (Ws,) ikinci (6rnegin, sag) kisminin ve dusme
merkezinin (Wpc) yerlestiriimesini durdurabilir. Yukanda belirtildigi gibi (T) dis lastik sirti
yUzeyinin (T) birinci (6érnegin, sol) kismi, birinci lastik birlegtirme cihazinin (120a) gdvdesinin
(122a) 6n, lastik-dis lastik sirti birlestirme ylzeyine (122a") yakin ayarlanir, tekerlegin (W)
hareketleri (D3, D4), lastigin (T) ikinci ve iclincii destek elemanlarindan {116b, 116¢) geriye
dogru uzaklasmasini (6rnegin, sola) dnleyen robotik kolun (112) hareketinden kaynaklanir.
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Sekil 5C referans alinarak, oklar D3, D4, ydniine gore hareket lastigin (T) ikinci ve 0¢inct
destek elemanlarina (118b, 116c) gére geriye dedru hareketle sonuglanmasa da, lastigin (T)
alt yanak ylzeyinin (Ts ) Kisimlar birinci ve ikingi lastik-dig lastik sirti birlestirme direklerinin
(130a, 130b) st lastik-yanak birlestirme ylzeylerine (132a, 132b) daha fazla bitigik
ayarlanamaz; bu, tekerlegin (W) lastigin (T) Gzerine basing uygulamasindan (destek
noktasina (Ts.1) yakin, (st yuzeye (118') bitisik) ve saatin ters ydninde dondurmesinden
kaynaklanabilir. Buna gtre, lastik (T) U¢ destek noktasinda destek elemanina 116 daha fazla
bitisik ayarlanamaz, bilakis lastik {T) sadece birinci destek elemaninin (116a) Ust yiizeyinde

(116") bulunan bir destek noktasindzaki {Ts.1) destek elemani (116) ile temas eder.

Ayrica, bir destek noktasindan (Tsi1) desteklenen lastigin (T) yonunan sonucu olarak, lastik
(T} birinci destek elemaninin (116a) Gst ylzeyi (116") ile ilgili birinci agisal kayma yéninde
(B8+) daha fazla ayarlanamaz. Tercihen, $ekil 5C'de gortldugl Uzere, lastik (T) alt yanak
ylzeyi {TsL) ve birinci destek elemaninin (116a) ve Ust yizeyi (116') ile ilgili ikinci agisal
kayma yoninde (82) ayarlanir, ikinci agisal kayma y&nl (82} birinci agisal kayma ydninden

(6+)daha fazla olabilir.

Sekil 5C referans alinmaya devam edilerek, okun, D5, yénine goére besinci hareket,
tekerlegdin (W) ileri dogru daha fazla hareketine (6rnegin, sada, R) ve asadiya dogru (6rnegin,
asaglya, D) neden olabilir. Okun, D6, yonine gore altinc) hareket, ug etkileyicinin (114),
tekerledi (W) érnedin saat yoninde déndirmesine neden olabilir. Okun, D5, D6, ybnline gbre

hareket, arzuya gére ayri ayr veya e$ zamanl olarak gergeklestirilebilir.

Sekil 5D referans alinarak, oklar D5, D6, yonlerine gére hareket tekerlegin (W) lastige (T)
g6re yéninun ayarlanmasini durdurabilir, asadidaki sekillerde: (1) alt damak yuvasinin (We)
tamamu, lastigin (T) gecidi {Tp) icine yerlestirilir ve (2) Gst damagin (Tsu) tamami, tekerlegin
(W) disme merkezine {Wpc) yakin ve bitisik yerlestirilir

Ayrica, Sekil 5D'de géruldugl Ozere, oklar, D5, D6, yonine gore hareket, tekerledin (W)
lastigin (T) geg¢idi (Te) icine yerlesmesi ve robotik kolun (112), tekerledin (W) disme
merkezinin (Wpc) yakinina ve bitisigine yerlesmis olan ast damagdin (Tsu) tamaminin gegici
badlama yontemiyle, lastigi (T) kaldirmasini ve tagimasini kolaylagtiracak sekilde lastige
kismen badlanmasi ile sonuglanabilir. Ayrica, tekerlek (W) ve lastigin (T) “kismen montajli”

ydnlendirmede ayarlanacagd) soylenebilir,

“Kismen montajli” yénde avarlandidl zaman, robotik kol (112), birinci lastik birlegtirme
cihazinin (120a) gévdesinin (122a) on, lastik- dis lastik sirti birlestirme ylzeyi {122a") lastigin
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(T} dis lastik sirtina (T1) daha fazla bitisik ayarlanamayacak sekilde, tekerledi (W) ve lastigi
(T) ileriye (6rnegin, sada, R) dodru hareket ettirebilir. Ayrica, oklar, D5, D8, yénine gore
hareket, tekerlekte (W) lastigin (T) ve tekerlegin (W) birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti
birlestirme direklerinin {(130a, 130b) biyuk élgide ileri ydnde {6rnegin, sada, R) ayarlanacak
sekilde, lastigin (T) yukarn ve birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin (1304,
130b) Gzerinde tasimasi ile sonuclanabilir. Hatta bundan bagka, oklarin, D5, D6 yoénlerine
gore hareket, tekerledin (W) alt, dis jant ylzeyinin (WrL) ve lastigin (T) alt yanak ylzeyinin
{Tse) ikinci ve Gglincu lastik birlestirme cihazlarinin (120b, 120c) gévdesinin (122b, 122c¢) tst
lastik-yanak birlestirme yOzeyi (122b', 122¢') ile iliskili olarak yakin ama blyuk dlciide paralel
sekilde, fakat ayrimis iligki ile ayarlanmasi ile sonuglanir.

Sekil 5D'nin Gstten gorintist Sekil 6D'yve referansla, lastigin {T) dis lastik sirtt ylzeyi (T+)
birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlegtirme direkleri (130a, 130b} ile iligkili olarak yakin
fakat aynlmis iliski ile ayarlanir. Aynca, Sekil 5D°de gorilecedi Uzere, lastigin (T) dis lastik
sirt yizeyi (T) birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) gévdesinin (122a) 6n, lastik-dis lastik
sirti birlestirme ylzeyi {122a"} ile daha fazla temas etmeyecedi icin, birinci lastik birlestirme
cihaz) (120a) geriye (6rnedin, sola, L) ve ikinci ve tgiincl lastik birlestirme cihazlarindan
{120b, 120c) uzaga tasinabilir. Sekil 5D referans alinmaya devam edilerek, okun, D7, yénine
gore yedinci hareket, tekerledin (W) asagi yonlu (D) hareketine neden olabilir.

Sekil 5E referans alinarak, ckun, D7, yénlne gére hareket, tekerledin (W) lastigin (T)
gecidinin (Tr) icine “sigdiriimasi” ile scnuglanir, su sekilde: (1) tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin (Ws,) birinci (8rnedin, sol) kismi ve disme merkezi(Wopc)lastigin (T) gegidi (Te)
disinda yonlendirilifler ve lastigin (T) alt yanak yiizeyi (Ts1) ile karsi yon olusturacak sekilde
ayrilirlar ve (2) tekerlegin (W) alt dis jant yuzeyinin (Wg.) bir kismi (tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin (Ws.) ikinci (drnegin, sag) kismi ve digme merkezi (Wpc) yakinina), lastigin (T)
gecidi (Tp) icine ve lastigin (T) alt damagdinin (TeL) ikinci (¢rnedin, sagd) kismina yakin yerlesir.

Uciincil lastik birlestirme cihazinin (120c) gévdesinin (122¢) fantom cizgileri geredince
(tekerlegdin (W) ve lastidin (T) yonunin scnucu olarak), robotik kolun (112) ok, D7, ybénine
gore hareketi, lastigin (T) bir kismi bosluk veya ikinci ayirmada (S2') fakat birinci ve ikinci
lastik-dis lastik sirti birlegsme direklerine (130a, 130b) bitisik olmayacak sekilde ayarlanmasi
icin, tekerledin (W) bir kisminin boglukta veya birinci ayirmada (S1) ayarlanmasi ve sol lastik
kiriginin (T¢1) (bkz. érnedin, Sekil 6E’nin (Ostten gdrinimi), hafif bir sekilde birinci ve ikinci
lastik-dis lastik sirti birlesme direklerinin (130a,130b) sagina yakin sekilde ayarlanmasi ile

sonuglanir,



10

15

20

25

30

35

30

Bosluk veya birinci ayirma (S1) tekerlegin (W) capina yaklagik olarak esit fakat gok az daha
bayuk clabilecedi icin, robotik kolun 112, tekerlegi (W) bosluk veya birinci ayirma (S1)
icine/boyunca ve ikinci ve Ocincu lastik birlestirme cihazlannin (120b, 120c¢) gévdelerinin
(122b), (122c), ust lastik-yanak birlestirme ylzeylerinin (122k', 122¢') altina hareket
ettirmesine izin verilir; bununla birlikte, lastidin (T) ¢apl bosluk veya birinci ayirmadan (S1)
daha biyuk oldugu icin, robotik kolun (112) hareketi lastigin (T) tekerledinki (W) ile birlikte
bosluk veya birinci ayirma (51) boyunca hareketini ¢nler. Tekerledin (W) lastik (T) olmadan
bosluk veya birinci ayirmadan (S1) ge¢gmesine izin verilmesinin sonucu olarak, tekerlegin (W)
alt damak yuvasinin (Wg) ve disme merkezinin (Woc) lastigin (T) gecidi (Tg) icine
“sigdiriimasina” ($ekil SE'de gérlldiigl gibi) izin verilir,

Tekerlegin (W)} lastigin (T) gecidi (Te) igine si@dinimasinin sonucu olarak, tekerlegin (W)
emniyet damaginin (Wsg) birinci (6rnegin, sol) kismi lastigin (T) Ust damaginin (Tsy) birinci
(6érnegin, sol) kismina biyik dlcide yakin yerlestirilebilir. Ayrnica, emniyet damagdinin (Wsg)
lastigin (T) Ost damaginin (Teu) birinci (6rnedin, sol) kismina biylk olcide yakin
ayarlanmasinin ve tekerledin (W) alt, dis jant yazeyinin {Ws.) kisminin ayarlanmasinin
sonhucu olarak, agaglya dogru biytk bir kuvvet (DF) robotik koldan (112) tekerlede (W) ve
tekerledin (W) lastikle (T) temas noktalarina iletilir, yukarida agiklanan emniyet damagindaki
(Wsa) ve tekerledin (W) alt, dis jant ylzeyindeki {Wr.) asaglya dodru biyuk kuvvet (DF)
olacak sekilde tekerlekten (W) lastige (T) dogru dagitihr. Bayuk dlgide asagdi yonlu kuvvet
(DF) ayrica lastigin (T) alt yanak yuzeyinin (Ts.) bir kisminin ikinci ve (glncl destek
elemanlarinin (116b,116¢) ust yizeylerinden (122b', 122¢) artik ayrilmamasina fakat yakin
ve direkt temas etmesine neden olur; buna gdre, asad! yonli kuvvet (DF) tekerlekten (W)
lastie (T) daditilir ve scn olarak ikinci ve Gginci destek elemanlarinin (116b, 116c¢) st

ylUzeylerine {122b', 122c¢') ulagir ve dagitilir.

Sekil SE referans alinmaya devam edilerek, okun, D8, ydnlne gdre sekizinci hareket,
tekerlegin (W) geriye dodru {6rnedin, sola, L) hareketine neden olabilir. Sekil 5F referans
alinarak, oklar, D1-D8, yénine gore hareketin sonucu olarak, lastigin (T) alt damagi (Tal)
kivriimig, ikinci ve tg¢lncu lastik birlestirme cihazlarinin (120b, 120c) gbvdesinin {(122b, 122c¢)
yanak birlestirme ylzeyi (122b', 122¢') Gzerinden 6nemli dlgude kavisli olarak ayarlanir.
Ayrica, tekerledin (W) geriye dogru (6rnegdin, sola, L) ilk hareketinin scnucu olarak, lastik (T)
sol kirigten (Tz) sad kirise (Tca) degru ikinci ayirma (82') icinden ilerler; Sekiller 6F-8J'de
gorilecedi Uzere, lastigin (T) sol Kirig (Tcq) ile sad kiris (Tes) arasindaki kirigleri (&rnegin,
merkez kiris (Tcz} dahil) sol kiristen (T¢1) ve sag kiristen {T¢3) daha uzun oldugu igin, birinci
ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlesme direkleri (130a, 130b) lastigin (T) ikinci ayirma {S2')
icindeki hareketine mudahale ederler. Birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme
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direklerinin {130a, 130b) lastige (T) midahalesi, lastigin (T) dis lastik sirtt ylzeyinin (Tr)
birinci dis lastik sirti yhzeyi kKisminin (T+1) (bkz. érnegin, Sekil 6F) ve ikinci dis lastik sirti
ylzeyi kisminin (Tt2) (bkz. &megdin, $ekil 6F) ve lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin

(130a, 130b) temas etmesini igerir.

Sekil 5D tekrar referans alinarak, yukarida agiklanan “sigdirma” iglemi, érnegin, lastidin (T)
alt yanak yuzeyi (Ts.) ikinci ve Gglncl destek elemanlarinin (116b, 116¢) st ylzeyleri
(122b"), (122c"} ile temas edecek sekilde tekerledin (W) lastik (T) Ozerine itilmesiyle
sonuclanabilir. Ayrica, tekerledin (W) capi (Wp) lastigin (T} capindan (To) daha bayuk oldudu
icin, lastigin (T) alt damaginin (Te.) bir kismi (bkz. drnedin, alt damagdin (Te.) fantom kismi),
tekerlegi (W) lastigin (T) gegidi (Te) icinden gecirmek icin deforme edilebilir veya yén
degigtirilebilir. Bu tip bir deforme etme/yon degistirme lastik-tekerlek tertibatimin (TW)
islenmesine izin vermesine ragmen, bazi durumlarda deforme etme/ydn degistirme yapilmasi
istenmeyebilir (Ornegin, lastigin, alt damaginin (Te) bOtinlOglh istem disi olarak zarar

gorebilir).

Lastigin (T) yukarida agiklanan érnek niteligindeki deformasyonun (Te') 6niine ge¢cmek igin,
oklar D5, D6 yonul (Sekil 5C'den), tekerledin (W) lastik (T} ile ilgili kayma agisinda ayarlaniyor
olmasi ile sonuglanan yéneltici bilesen icerebilir. Sekil 5D'de géruldigi Uzere, lastigin (T) yan
yanak ylzeyi (Ts.) Ikinci ve aglnci destek elemanlannin (118b, 116¢) Ust ylzeyleri {122b',
122¢") ile ilgili olarak buyUk dlctide paralel iliski icinde ayarlanir; bununla birlikte tekerlek (W)
ikinci ve uglnct destek elemanlarinin (116b, 116c¢) Ust yuzeyleri (122b', 122¢") ile ilgili olarak
paralel ayarlanmaz ve bu itibarla lastik (T) ile ilgili egimli veya agisal kayma iligkisi iginde
ayarlanir. Sekil 5E referans alinarak, tekerlek (W) lastigin (T} gecidinin (Tp) icine sigdinldidi
zaman, tekerledin (W) lastikle (T) ilgili olarak ayarlanmasinin sonucu olarak, lastigin (T) alt
damaginin(TsL) bir kisminin, tekerlegin (W) hareketine mudahalesi muhtemelen daha az
olabilir ve sonug olarak, tekerlek (W) lastigin (T) gegidi (Tr) icinden gegirildigi icin lastigin (T)
deforme olmasi veya yéninin degistiriimesi (Sekil 50'de (Ta') gosterildidi gibi) muhtemelen

daha azdir.

Sekil 6E referans alinarak, uygulamada, ikinci ve Gglncl aktOatdrler (A2, A3) drnegin,
(degdisken) ikinci ayirma (S2') saglamak icin birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlestirme
direklerini (130a, 130b} ayarlayacak bi¢gimde ikinci ve Og¢unci lastik birlestirme cihazlarini
(120b, 120c) geri ceken motorlar igerebilir. Tekerlegin (W)} ve lastigin (T) ilk geriye dogru
(@érnedin, sola, L) hareketinden 6nce, aktlatdrler (A2, A3) birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti
birlestirme direklerini (130a, 130b) cklarin, O1, 02 ydnine gére ayarlayacak sekilde ikinci ve
Ucincl lastik birlestirme cihazlarinin (120b, 120¢) ilk, kismi geri ¢ekilmesine neden clabilir.
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Sekiller 6F-61 referans alinarak, tekerlegin (W) gerive dogru (drnegin, sola, L) ilk hareketiyle,
lastik (T) motorlarin (A2, A3) ilave tahriki olmadan ikinci ayirma (S2') iginden ilerletilir, buna
gdre birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlegtirme direkleri (130a, 130b) sabit ydnde kalirlar
ve lastik (T) ile gakigirlar ve lastigin (T} gecidinin (Tr) ¢api (Te.p) dairesel sekil yerine blyik
dlcilde oval sekil icermek icin gegici olarak alt Ust edilmesi icin, lastik (T) gecici olarak
deforme edilecek sekilde lastife (T) iceriden radyal baski uygularlar. Buna gére, baylk
dlciide ayni bigimde, st lastik delik capi (Toup) ve alt lastik delik ¢api (ToLo) dairesel sekil
yerine buyuk dlclde oval sekil icermek icin gegici olarak alt Gist edilir.

Ust lastik delik gapinin (Tous) ve alt lastik delik capinin (Taun) oval sekli, lastigin (T) alt
damaginin (Te.) ve Ust damagdinin (TBy) tekerledin (W) dis gember yuzeyi (W) ile temas
eden (ve sonu¢ olarak, surtinme) kismini azaltir. Buna goére, Sekiller 5G-51 ve 6G-6l
referans alinarak, tekerlek (W) lastigi (T) ikinci ayirma (S2} iginde ilerlettigi icin, Tr.o, Tou-n,
ToLp gaplarinin oval sekil bozulmalari, daha az sirtinme ve alt damak (Te.) yonlendirme
yapilan dis jant ylzeyinden (W) ayarlama yapilan alt damak yuvasi (Ws..) Gzerinden ve
tekerledin (W) disme merkezinin (Woc) son konumuna yakin ilerletildigi icin, lastigin (T)
birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin (130a, 130b) ileri yénunden
(érnedin, sada, R) birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin (130a, 130b)
geri yoniine {(6rnedin, sola, L} ilerletildigi icin, tekerlegin (W) dis jant ylizeyinden (Wr.} daha

az midahale ile kargllasmasi ile sonuglanir.

Sekiller 51-5J ve 61-6J referans alinarak, merkez kiris (T¢c2) veya sag kiris {Tcs) ikinci ayirma
(82" icinde ilerletildigi zaman, birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti biflestirme direklerini (130a,
130b) digariya dogru coklar, O1, O2 yéniine gére daha fazla geri cekmek icin, motorlar (A2,
A3) harekete gecirilebilir. Buna gére, Sekil 6J'de goriilecedi (zere, birinci ve ikinci lastik-dig
lastik sirti birlestirme direkleri (130a, 130b) artik lastigin (T) dis lastik sirti ylizeyine(Tr) temas
edemez. Ayrica, tekerlek (W) ve lastigin (T) ayirma (S2') icindeki hareketinin sonucu olarak,
alt damagin (Te.) gemberinin tamami digme merkezine (Woc) bitisik ve yakin kendi son
“‘montajli konumuna” ilerletilir, ayrica, 0st damagdin (Tsu) ¢emberinin tamami emniyet
damagina (Wsg) yakin tekerledin (W) dis cember yluzeyine (Wc¢) bitisik ve yakin kendi son

“montajli konumuna® ilerletilir.

Ok, D8, yonine gdre hareketin ve aktbatdrlerin (A2, A3) calistinimasinin sonucuna ilave
olarak, Sekil 5F referans alinarak, birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) gévdesini (122a)
ileri (8rnedin, sad) yonde, en az bir erkek kilavuz elemani (128a) bayunca, birinci destek
elemanminin (118a) ileri ucuna (116ag) dodru hareket ettirmek igin birinci akthatdr (A1)
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calistinlabilir, birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) aktiatdr (A1) vasitasiyla ileri yonde
hareketi, ok, D8 yonune goére robotik kol (112) tarafindan baslatilan geriye (sola) dogdru
hareketinden hemen énce veya baglantili clarak gergeklestirilebilir,

Sekil 5G referans alinarak, birinci destek elemaninin (116a) ileri ucu {116aer) hareket ettigi
zaman, birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) gévdesinin (122a) Ust ylzeyi (122a"), ikinci
ve (glncl lastik birlestirme cihazlarinin (120b, 120c¢) govdesinin (122b, 122c) Ust lastik-
yanak birlestirme yluzeyi (122b', 122¢") ile buyuk dlgide aym duzlemli olabilir. Buna goére,
birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) gbvdesinin (122a) Ust yizeyi (122¢"™), ikinci ve
Oglincu lastik birestirme cihazlannin (120b, 120c) goévdesinin (122b, 122¢) st lastik-yanak
birlestirme yluzeyinin {122b' 122c") “uzatma yuzeyi® islevi gorebilir. Sekiller SH-5I1 referans
alinarak, lastik (T) ikinci ayirma (S2') iginden geriye {6rnedin, sola, L) hareket ettigi icin,
birinci aktuatér (A1) birinci lastik birlestirme cihazinin (120a) gévdesini (122a) koordineli
olarak en az bir erkek kilavuz elemani (128a) boyunca geriye dogru birinci destek elemaninin

(116a) ileri ucundan (116aer)uzaga hareket ettirmek icin galigtinlabilir.

Sekil 51 referans alinarak, lastik (T) tekerlede (W) monte edildikten sonra ckun, D9, yéniine
gore robotik kolun (112) dokuzuncu hareketi, tekerle§in (W) ve lastidin (T) destek
elemanindan (116) uzakta yukariya dodru hareketine () neden olabilir. Robotik kol (112),
lastik-tekerlek tertibatini (TW) &rnedin, bir sonraki alt igslem grubuna {gé&sterilmemistir),
ornedin, Ust damagin(Tey)ist damak yuvasinin (Wsy) bitigigine ve alt damadin (Te.) alt
damak yuvasina (Ws.) oturmasina neden olabilecek, lastik-tekerlek tertibatini (TW) sisirmek

icin sigirme alt islem grubuna hareket ettirebilir.

Sekil 7A referans alinarak, lastik-tekerlek grubunun (TW) iglem alt islem grubu (200),
uygulamaya gére gosterilmistir. Islem alt iglem grubu (200) islemi ile yapilan “islem”; lastik-
tekerlek tertibatl {TW) olusturmak icin lastigi, (Tiekerlede, (W)'baglama® veya “montaj”
teknigini icerebilir. “Badlama” veya "montaj” teknidi, tekerledin (W) gegit (Tr) igine girecegi
erkek kisim, lastigin (T) disi kisim olacak sekilde referans goésterilebilecek lastik (T) ve
tekerlegin (W) fiziksel olarak birlesmesi, baglanmasi veya bir araya gelmesi anlamina

gelebilir.

Asafida aciklandiyi ve Sekillerde gésterildidi Ozere, alt islem grubunun {200} istenen iglem
sonucu, lastik-tekerlek tertibati {TW} olusturmak icin lastigin (T) ve tekerledin (W)} baglanmasi
veya mentajl olmakla birlikte, islem alt igslem grubu (200) lastik-tekerlek tertibatinin (TW)
lastiginin (T) cember hava delidini (Tac) sisirmez ve islem alt islem grubu (200}, lastigin (T)
tekerlegin (W) Gst damagmnin (Tsu) veya alt damaginin {Tey) bitisik st damak yuvasina (Weau)
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ve alt damak yuvasina (Ws.) "oturma” teknigine katkida bulunmaz (¢iink(l “oturma” teknigi,
tipik clarak lastik-tekerlek tertibatinin (TVW) sisirildidi verlerde sisirme adimindan olusur).
Buna gore, lastigin (T) tekerlege (W) badlanmasi veya takilmasi lzerine, lastigin (T) Ust
damag (Tgu) veya alt damagi (Te.) tekerlegin (W) dis gember yizeyine (Wc¢} yaklasik
ayarlanabilir ve/veya bitisik yerlestirilebilir.

Uygulamada, islem alt islem grubu {200) “tekli hicre® ¢alisma islem grubunun bir pargasi
olarak danhil edilebilir. Tekli hiicre ¢alisma islem grubu, lastik-tekerlek tertibati {TW) islemine
katkida bulunan baska alt islem gruplarn (gdsterilmemistir) icerebilir; diger alt iglem gruplar
érmedin: sabunlama alt iglem grubu, sikilama alt islem grubu, sisme alt islem grubu, isaret
eslestirme alt islem grubu, dengeleme alt islem grubu ve benzeri gruplar igerebilir. “Tekli
hicre” terimi, kismen montaji yapilmis lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj hatti boyunca
“‘devredilmesi” icin geleneksel montaj hattinda farkl bir sekilde ayarlanabilecek, ayn ¢alisma
islem gruplarinin birgogunu gerektirmeden lastik-tekerlek tertibatinin (TW) Uretimine katkida
bulunan alt islem gruplarini belittir (6rnegin, “devretme”, montaj hattinin ¢alisma islem grubu
tarafindan tutulacak, Gzerinde calisilacak ve ilave iglem igin montaj hattindaki bir sonraki
calisma islem grubuna aktarnllacak, kismen montaji yapilmis lastik-tekerlek tertibati (TW)
gerektiren montaj hatti anlamina gelmektedir). Bunun yerine, tekli hilcre ¢alisma islem grubu,
lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj isleminde belirli gdrevlerin her birini yerine getiren
bircok alt islem grubu barindiran galisma islem grubu saglar. Bu montaj islemi, burada ya
minimize edilen ya da tamamen devreden cikarilan lastik ve/veya tekerlek “devretme”
isleminin yerine gecer. Bu itibarla, tekli hucre ¢calisma iglem grubu, montaj hattini tanimlayan
calisma islem gruplarninin her biri icin ayn ayri bakim yapma imkani da sadlarken, geleneksel
lastik-tekerlek tertibati ile ilgili tasinmaz mal alani edinme/kiralama ile iliskili maliyeti ve
yatinmi belirgin sekilde azaltir. Dolayisiyla, lastik-tekerlek tertibatinin (TW) tretiminde tekli
hiicre calisma islem grubu kullanildidi zaman sermaye yatinimi ve insan gézetimi belirgin
sekilde azalir,

Sekil 7A referans alinarak, alt islem grubu (200) islemi bir cihaz (212) igerir. Cihaz (212)
robotik kol olarak referans gdsterilebilir. Robotik kol (212), tekli huicre ¢aligma islem grubunun
alt igslem gruplarinin birgogu (6rnegin, islem alt islem grubu (200) dahily ile ilgili clarak blyuk
oranda merkezi konuma vyerlestirilir. Robotik kol (212) sasiye (G) bagh alt kisim/gévde

kismina (gosterilmemigtir) takilabilir veya buradan uzatilabilir.

Raobotik kol (212}, ug etkileyici (214} icerebilir. Ug etkileyici (214), tekerledi (W) robotik kola
(212) cikanlabilir sekilde sabitleyen, ¢ene, tutucu veya baska araclar icerebilir. Ug etkileyici
(214), robotik kolun (212) islem alt islem grubunun {200) yuritaldagd prosedurin tamami
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sUresince tekerledi (W) tutabilmesine ve serbest birakmamasina olanak sadlar (ve lastik-
tekerlek tertibatinin {TVW) montaj prosedirinin tamami suresince eger tekli hicre ¢alisma
islem grubunda uygulanirsa, tekerlegi (W) tutabilme ve serbest birakmama kabiliyeti). Buna
gore, ug etkileyici (214), lastik-tekerlek tertibatinin {TW) sonraki alt iglem grubuna{gruplarina)
(gbsterilmemistir} “devredilmesi” igin robotik kol (212) ihtiyacini minimize eder veya devreden

cikarir.

Islem alt islem grubu (200), sunlan igeren birgok islevi / gorevi yerine getirebilir: (1) lastik
havuzu alt islem grubu ve (2) montaj alt islem grubu. Lastik havuzu alt islem grubu, tipik
olarak daha sonra tekerlege (W) baglanmasi i¢in “hazir” konumda ayarlanabilecek, bir veya
birden fazla lastigi (T) icerir. Montaj alt islem grubu, tipik olarak lastigin (T) tekerlege (W)
baglanmasinda yardimci olan yapiy! igerir (drnegin, lastigin (T) gegidi (Tr) icinde tekerlegin

(W) kontrol altinda tutulmasi).

Sekil 7A referans alinarak, iglem alt iglem grubu (200), tekerlegin (W) robotik kola (212) ug
etkileyicisinde (214) baglanmasi ile baglatilabilir. Islem alt islem grubu (200) ayrica, lastik, (T)
destek elemani (216) tzerine yerlestirilerek de baslatilabilir. Destek elemani (218), birinci bir
destek elemam (216a), ikinci destek elemani (216b) ve Gg¢lnc( destek elemani (216c¢)
icerebilir. Birinci, ikinci ve Gglncl destek elemanlarinin (216a, 216b, 216c¢) her biri 0st yizey
(216" ve alt ylzey (216") icerir.

Birinci, ikinci ve ugiincl destek elemanlannin (216a, 216b, 216c) her birinin alt yuzeyi (216"},
sirastyla en az bir birinci ayak elemanina (218a), en az bir ikinci ayak elemanina (218b) ve
en az bir Oglncl ayak elemanina (218c) badlanabilir. En az bir birinci, ikinci ve dclnci ayak
elemanlannin (218a, 218b, 218c) her biri sirasiyla, birinci, ikinci ve Uctncl destek
elemanlarinin (216a, 216b, 216¢) her birini alttaki sasi y(zeyinden (G) kaldirmak veya
aralamak i¢in uzunluk igerir. Bununla birlikte, robotik kol (212), destek elemanina (216) direk
olarak baglanmaz (ancak, bunun yerine sasiye (G) bagdlanabilir), robotik kolun {212} ara yiz
yapabilecedi (asagidaki tarifnamede acgiklanan D1-D6 hareketlerinin sonucu olarak) ve/veya
destek elemanini (216) sasiye (G) baglayan ayak elemanlarindan (218a-218c) dolay), sasiye
(G) ortak baglanti vasitasiyla destek elemanina (216) dolayh bir gekilde baglandigi
stylenebilir.

islem alt islem grubu (200) ayrica lastik birlestirme cihazlarinin (220) birgogunu igerebilir,
Lastik birlestirme cihazlaninin (220) birgogu, ikinci destek elemaninin (216b) Ust ylzeyine
(216"} bagl birinci lastik birlestirme cihazi {220b) ve Ug¢lncl destek elemaninin (216c¢) Gst
ylzeyine (216') badlh ikinci lastik birlestirme cihazi (220c) icerebilir.
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Sekiller 1A-3J’deki islem alt islem grubuna (10) referansla, lastik birlestirme cihazlarinin (20)
cogunun, birinci, ikinci ve Uc¢incl destek elemanlarinin (16a, 16b, 16c¢) her birinin Gst
ylzeyine (16') gére sabit yonde olacagl soylenebilir. Bununla birlikte, asagidaki tarifnamede
aciklanacag! gibi, iglem alt islem grubunun (200) lastik birlegtirme cihazlarinin {220)
codunun, ikinci ve Uglncl destek elemanlarinin (216b, 216¢) her birinin Ust ylzeyine (216"
g6re sabit olmayan, hareket edebilir yénde olacagdi stylenebilir. Ayrica, iglem alt islem grubu
(10) karsilastirmasinda, islem alt islem grubu (200) birinci destek elemanina (216a) bagli
lastik birlestirme cihazi icermez; buna goére, islem alt islem grubu (200) ikinci ve figtincy
destek elemanlarina (216b, 216¢) bagh birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazi (220b, 220c¢)

icerir.

Sekiller 7B-7C referans alinarak, birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarninin (220b, 220c¢)
her biri, Ost lastik-yanak birlegtirme ylzeyi (222b', 222¢") arka yan yuzeyi (222b", 222¢") (bkz.
ornegdin, Sekil 7B), alt ylizeyi (222b™, 222¢™) (bkz. érnedin, Sekil 7C) ve yan tekerlek-gember
birlegtirme yizeyi (222b™, 222c™) clan gdvde (222b, 222c) icerebilir. Yan tekerlek-gcember
birlestirme yUzeyinin (222b™, 222c™) geometrisi, buyik dicide “L sekli” veya “J sekli”
icermek icin birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlaninin (220b, 220c) Ost lastik-yanak
birlestirme yOzeylerini (222b', 222¢") tamimlar. Ornegin, Sekiller 7B ve 7C'de gorllecedi
Ozere, yan, tekerlek-cember-birlesme yozeylerinin (222b™, 222¢™) her biri, Uglnc(, blylk
tlgiide kavisli segment (J3) ile badl, birinci, buylk dlglde lineer segment (J1) ve ikinci,

buyuk dlgtde lineer segment {J2) icerir.

Birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlannin (220b, 220c) Ust, yanak birlestirme yizeylerinin
(2220, 222c¢") biri, digeri ile aym duzlemli olabilir. Ikinci ve wglncl lastik birlestirme
cihazlarinin (220b, 220c) Ost, yanak birlestirme yuzeyleri (222b', 222c") sasiyle (G) ilgili
olarak, birinci destek elemaninin (216a) (st yiizeyi (218"} ile ilgili ayrilan kisimdan daha fazla
ayrilmis sekilde ayarlanabilir; buna gore birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarimin (220b,
220c) Ost, yanak birlegtirme ylzeyleri {222b', 222¢'), birinci destek elemaninin (216a) ast

ylzeyi (216"} ile ilgili olarak ayni duzlemli clmayacak sekilde ayarlanabilir.

Birinci lastik birlestirme cihazinin (220b) gdvdesinin (222b) arka yan yuzeyi (222b"), birinci
kola (224b) baglanabilir. Birinci kol (224b), birinci aktiatére (A2) badlanabilir. Birinci lastik
birlestirme cihazinin (220b) gévdesinin (222b) alt yizeyi (222b™), en az bir tane disi girinti
(228b) icerebilir. En az bir disi girinti (226b), ikinci destek elemaninin (116b) st ylzeyine
(216") bagh en az bir erkek kilavuz elemani {228b) alir.
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Ikinci lastik birlestirme cihazinin (220c) gévdesinin (222¢) arka yan yiizeyi {222¢"), ikinci kala
(224c¢) baglanabilir. ikinci kol {224c), ikinci aktiatére (A3) bagdlanabilir. Ikinci lastik birlestirme
cihazinin {220c¢) gdvdesinin (222c¢) alt ylzeyi (222¢"), en az bir tane disi girinti (226¢)
icerebilir. En az bir digi girinti (226¢), Gc¢inci destek elemaninin (218c) st ylzeyine (216"

bagh en az bir erkek kilavuz elemani {228c) alir.

Kollar {224b-224c), disi girintiler (226b-226c¢) ve erkek kilavuz elemanlar (228b-228c), ikinci
ve Gguncl destek elemanlarinin (216b, 216c) her birinin Ust yazeyi ile iligkili (216") lastik
birlestirme cihazlarinin (220) bircodunun hareketini destekleyebilir veya katkida bulunabilir.
Ornegdin, birinci ve ikinci kollarin (224b, 224¢) her biri, sirasiyla birinci ve ikingi lastik
birlestirme cihazlaninin (220b, 220c¢) ileri veya geri yoénll hareketini baglatmak veya tepki
vermek igin sirasiyla birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarina (220b, 220c) tahrik kuvveti
velveya reaktif kuvvet (6rnedin, yay yontemi ile) verebilir. EJer yay bir veya birden fazla
aktuatoriin (A2, A3) bir pargasiysa veya igine eklendiyse, yay birinci ve ikinci kollann {224b,
224c) bir veya birden fazlasini belirli bir yéne yénlenmesine etki edebilir; buna gére, bir
hesne drnedin lastik (T) ve tekerledin (W) bir veya birden fazlasi birinci ve ikinci lastik
birlegtirme cihazlarinin (220b, 220c¢) Uzerine kuvvet uygularsa veya kullanirsa, ikinci ve
OctincO destek elemanlaninin (216b, 216¢) bir veya birden fazlasinin tst yazeyi (216" ile ilgili
hareketi dizenlemek icin, yayin reaktiflydnlendirme kuvveti birinci ve ikinci lastik birlestirme
cihazlarinin {220b, 220c) bir veya birden fazlasinin Uzerine etki edehbilir. Digi girintiler (226b-
226c¢) ve erkek kilavuz elemanlar (228b-228c}, ikinci ve Uclincl destek elemanlannin (216b,
216¢) ust yuzeyi ile iliskili (216" lastik birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b,
220c) hareketini destekleyehilir.

Sekiller 7B-7C referans alinmaya devam edilerek, birinci lastik-dis lastik sirti birlestirme diregi
(230a), birinci lastik birlegtirme cihazinin (220b) Ost, lastik-yanak birlegtirme yiizeyinden
(222b") uzatilabilir. Ikingi lastik-dis lastik sirti birlestirme diregi (230b), ikinci lastik birlestirme
cihazinin {220¢) ust, lastik-yanak birlestirme ylzeyinden (222¢") uzatilabilir. Birinci ve ikinci
lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin (230a, 230b) her biri Ust lastik-yanak hirlestirme
ylzeyleri (232a, 232b) icerirler.

Sekil 7B referans alinarak, birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin {220b, 200¢), yan,
tekerlek-cember birlestirme yOzeyleri (222b", 222¢™) bosluk veya birinci ayirma (51') ile
ayrilmiglardir. Birinci lastik-dis lastik sirti birlestirme diregi (230a), ikinci lastik-dis lastik sirti
birlestirme diredinden (230b) bosluk veya ikinci ayirma (S2') ile ayriimigtir. ikinci ayirma (S2')
birinci ayirmadan (S1') daha blylk clabilir. Birinci ayirma (S1') tekerledin (W) ¢apina (\Wb)
yaklasik clarak esit fakat cok az daha kicuk clabilir; ayrica lastik ¢api (To) merkez kirig (Te2)
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birinci ayirmadan (S1') daha fazla olabilir. Ikinci ayirma (S2') lastigin (T) sol kirisine (Tq1) ve
sag kirisine (Tc3) yaklasik olarak esit olabilir; ayrica lastik capi (To)/ merkez kiris (T2} kinci
ayirmadan (S2") daha fazla olabilir.

islem alt islem grubunun (200) birinci ayirmasi (S1') yan, tekerlek-cember birlestirme
ylzeyinden (222b™ 222c¢"™) referans alindigi igin, birinci ayirma (S17) iglem alt islem
grubunun (10, 100) birinci ayirmasindan (S1) farkhdir. Ayrica, islem alt islem grubunun birinci
ayirmasi (S1') hareketli birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlar (220b, 220c) ile iliskili birinci
ayirmadan (S1') dolayl islem alt islem gruplaninin (10, 100) birinci ayirmasindan (S1)
farklilasmistir; buna gére, birinci ayirma (S1') “degisken” veya “ayarlanabilir® birinci ayirma
(S1") olarak gosterilebilir.

Islem alt iglem grubunun (200) ikinci ayirmasi {S2') birinci ve ikinci lastik birlestirme
cihazlarinin (220b, 220c) hareketli (islem alt islem grubunun (100) ikinci ve Gglnch lastik
birlegtirme cihazlari (12Cb, 120c)ile Kkarsilastinldiginda) olmasindan dolayi iglem alt islem
grubunun (100 ) ikinci ayirmasi (S2) ile buytk 6lcide aynidir. Buna gdre, islem alt islem
grubunun 200 ikinci ayirmasi, S2', “‘degisken” veya “ayarlanabilir” ikinci ayirma, S2', olarak
referans gdsterilebilir,

Sekil 7A’da Sekiller 8A ve 9A referansi ile goruldioga Gzere, lastigi (T) tekerlege (W)
baglamadan o6nce, Ust lastik deligi {Tou) ve alt lastik deligi (Tol) capi(Tr.p) dahil etmek igin
gecidi (Tr) tanimlamasi igin lastigin (T) serbest, edimsiz yodnlendirme ile ayarlanacag
stylenebilir. Lastik (T) tekerlege (W) baglandidi zaman (bkz. érmedin, Sekiller 8G ve 9G), lst
damak (Tsu) ve alt damak (Ts.) yakin olarak ayarlanabilir ancak tekerledin (W) sirasiyla st
damak yuvasinin (Wsy) ve alt damak yuvasinin (Ws.) bitisidine oturmaz; daha sonra, lastigin
(T} sisiriimesinden sonra, &rnedin, sisirme alt islem grubunda (gdsterilmemistir), st damak
(Tsu) ve alt damak (Tg) tekerledin (W) sirasiyla Ust damak yuvasina (Wsy) ve alt damak
yuvasina (Ws.) oturtulabilir (6rnegdin, bitisige verlestirme). Ayrica, lastik (T) tekerle§e (W)
baglandigi zaman (bkz. érnedin, Sekiller 8G ve 9G), lastidin (T) gegidin (Tr) ¢capi(Ten) blylk
dlciide dairesel ve lastigin (T) birinci serbest, edimsiz yonanin kendi geometrisi ile buyik
dlcilde ayni olmasi igin ikinci bayik o6lgide serbest fakat bir sekilde edimli olarak
ayarlanacag stylenebilir.

Sekil 8A referans alinarak, robotik kol (212), *hazir’ konuma ayarlanmis lastigi (T) igeren,
destek elemani (218) ile ilgili olarak ayrilmig yénde ayarlanir. “Hazir" konum, birinci destek
elemaninin (216a) st yizeyine (216" bitisik ayarlanan lastigin (T) bir veya birden fazla alt
yanak yizeyi (TsL) ve dis lastik sirti ylzeyi (Tt) kismini icerebilir. Sekil 8A referans alinarak,
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*hazir” konum, ayrica lastigin (T) birinci destek elemaninin (116a), 0st yizeyi (116') ile ilgili
olarak birinci agisal kayma yéninde {8.) ayarlanmasini da igerebilir.

Lastigin (T) birinci agisal kayma yoni (84) birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b,
220c) ust yanak birlestirme yOzeylerinin (222b', 222¢") birinci destek elemaninin (216a) ust
ylzeyi {216") ile iligkisinin aym dizlemli clmamasindan kaynaklanabilir, su sekilde: (1) alt
yanak yuzeyinin (Tgl) birinci kisminin{TsL.q)birinci destek elemaninin (216a) st ylzeyine
(216") yakin ayarlanmasindan (2} alt yanak yizeyinin (Ts.) ikinci kisminin {Ts.z) birinci lastik
birlestirme cihazinin (220b) kirinci lastik-dis lastik sirtl birlestirme direginin (230a) Ust lastik-
yanak birlestirme yizeyinin (232a) bir kismina yakin ayarlanmasindan ($ekil 8A'da, ikinci
kismin (Tsi2) Sekil 7A'nin enine kesit referans gizgisinin delay gésterilmedigini unutmayiniz)
ve (3) alt yanak ylzeyinin (Ts ) Uginct kismuinin (Tsis}ikingi lastik birlestirme cihazinin (220¢)
ikinci lastik-dig lastik sirti birlestirme direginin (230b) st lastik-yanak birlestirme ytizeyinin
(232h) bir kismina bitigik ayarlanmasindan. Buna gére, destek elemani (216), lastik (T} birinci
acisal kayma ydnine (84} ayarlandidi zaman destek elemaninin (2186} st yluzeylerinin (216",
232a, 232b) diger kisimlari ile direk temas haline olmayan lastigin (T} alt yanak yizeyinin
(TsL) kisimlar tutulurken, lastigin (T) alt yanak y(zeyi (Tsy) i¢in Tsi4, Tsiz, Tsea'te G¢ nokta
destedi {Sekil 7A’da daha net gésterilmistir) sadlayabilir.

Islem alt islem grubu (200), robotik kolun (212) hareketini yénlendiren (oklar, D1-D6, y6niine
gore- bkz. Sekiller 8A-8G) motora (M) (bkz. érnedin, Sekil 7A} bir veya daha fazla sinyal
gondermek icin kumanda cihazint (C) (bkz. o6rnegin, $ekil 7A) baslatarak montaj
proseduriina yartebilir. Hafizada depolanmis girdilere gére kumanda cihazi (C) ile ctomatik
calistrmaya alternatif olarak veya ilaveten, hareket, D1-D8, bir veya daha fazla manuel,

operatér girdisinin sonucu olabilir (8rnegin, kol, digmeye basilmasi veya benzeri sekillerde}).

Sekil 8A'da gorildagn tzere, okun, D1, yénline gore birinci, asadiya {D) hareket robotik
kolun {212) destek elemanina (216) gore aynima yénanid azaltabilir. Okun, D2, yénune gore
ikinci hareket, ug etkileyicinin (214) tekerledi (W) geriye dogru lastik (T) yéninde hareket
ettirmesine (érnegdin, sola, L, dodru) neden olabilir. Okun, D1, D2, yénune gore hareket,

arzuya gore ayri ayrl veya es zamanli olarak gergeklestirilebilir.

Sekil 8B referans alinarak, oklar, D1, D2, yéniine gére hareket, tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin (WsL) birinci (6rnegdin, sol) kismi ve disme merkezi(Wpellastidin (T) gecidi (Tp)
icine yerlestiriimesini durdurabilir. Sekil 8B referans alinmaya devam edilerek, ok, D3,
yonline gére Gglincl hareket, tekerledin (W) asadiya dogru (D) daha fazla hareket etmesine
neden olabilir. Ok, D4, yénune gére dordunct hareket, tekerledin (W) geriye dogru (6rnegin,
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sola, L) daha fazla hareket etmesine neden olabilir. Oklar, D3, D4, yénine gére hareket,
arzuya gbére ayri ayri veya es zamanli olarak gerceklestirilebilir.

Sekil 8C referans alinarak, oklar, D3, D4, yénine gére hareket, tekerlegin (W) lastik (T)
Ozerine agadiya dogru (D) kuvvet uygulamasinin veya kullanmasinin sonucu olarak, lastidin
(T} ddonmesine (6rnedin, saatin ters yoninde) neden olabilir. Buna gore, lastidin (T) alt lastik
yanadl yuzeyinin (Ts) bir kismi (¢émegdin, Tsi1), artik birinci destek elemaninin (216a) st
ylzeyine (216"} bitisik ayarlanmaz. Ayrica, lastik (T) Gzerine asadiya dodru (D) kuvvetin
sonucu olarak, lastigin (T) alt lastik yanadi yizeyi (Tsi) artik birinci ve ikinci lastik-dis lastik
sirti birlegtirme direklerinin (230a, 230b) Ust lastik-yanak birlestirme yuzeylerine (232a, 232b)
bitisik ayarlanmaz. Dolayisiyla, lastik (T) artik (¢ destek noktasindaki destek elemanina
(216) daha fazla bitigik ayarlanmaz; bunun yerine birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti
birlestirme direklerinin (230a, 230b) Ust lastik-yanak birlestirme ylzeylerine (232a, 232b)
daha dnce bitisik yerlestiriimis olan ikinci ve G¢linct kisimlar (drnegdin, Tsi.2, Tsis) asadiya
dogru (D) yerlestirilir ve birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 220c) st lastik-
yanak birlestirme yizeyleri (222b', 222¢") ile temas ederler ve dolayisiyla lastidin {T) alt
yanak ylzeyi (Ts.) icin iki destek noktasi saglarlar. Lastigin (T) ydnlendirmesinin birinci ve
ikinci lastik birlestirme cihazlannin (220b, 220c) 0st lastik-yanak birlestirme ylzeyleri (222b'
222¢") Uzerinden destekleniyor olmasinin sonucu olarak, lastik (T) artik destek elemani (216)

ile ilgili olarak birinci agisal kayma yénunde (84) ayarlanmaz.

Ayrica, $Sekil 8C'de goruldaga tzere, oklar, D3, D4, ybnune gére hareket, robotik kol (212)
tekerlegin (W) “hazir” konumdan “kismen montajli” konuma hareket edecek sekilde (6rnegin,
sola, L) lastige (T) geriye dogru hareketini kolaylastiracak sekilde, tekerlegin (W) lastigin (T)
gecidi (Tp) iginde yerlesmesi ve lastide (T) kismen bagdlanmasi ile senuglanabilir. Sekil 8C'nin
Ostten gérintmi Sekil 9C'ye referansla, lastigin (T) dis lastik sirti yiizeyi (Tr) birinci ve ikinci
lastik-cdis lastik sirti birlestirme direkleri (230a, 230b} ile iliskili olarak yakin fakat ayrnilmis iligki

ile ayarlanir.

Sekil 8C referans alinarak, okun, D3, D4 ybnlne godre hareket, tekerledin (W) lastigin (T)
gecidinin (Te) icine “sigdiriimasi” ile sonuglanir, su sekilde: (1) tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin (Ws.) birinci (8rnedin, sol) kismi ve disme merkezi (Wopc)lastigin (T) gecidi (Te)
disinda yoénlendirilirler ve lastigin (T) alt yanak yuzeyi (Ts) ile karsi yon olusturacak gekilde
ayrilirlar ve (2) tekerlegin (W} alt dis jant ylizeyinin (Wre) bir kismi (tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin (Wey) ikinci (6rnegin, sag) kismi ve disme merkezi (Wee)yakinina), lastigin (T)
gecidi (Tp) icine ve lastigin (T) alt damaginin (Tey) ikinci (6rnedin, sad) kismina yakin yerlesir.
Bosluk veya birinci ayirma (S1') lastigin (T) ¢apina (Tp) yaklasik olarak esit fakat ¢ok az daha
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kiigiik olabilecedi igin, lastigin (T) bosluk veya birinci ayirma (S1') icinde/boyunca ve birinci
ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 220c) gdvdelerinin (222h, 222¢) Ost lastik-yanak
birlestirme ylzeylerinin (2220, 222¢") altina hareket ettirmesine izin veriimez.

Ayrica, Sekiller 8C ve 9C'de gdrllecedi uzere, oklann, D3, D4 yodnine gére robotik kolun
(212) hareketi, tekerledin (W) ¢cemberinin (Wc) birinci ve ikinci kismi (Wgy, Weo) sirasiyla
birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 200c) van, tekerlek-cember birlestirme
ylzeyleri (222b™', 222¢™) ile birlesecek sekilde, tekerledin (W) bir kisminin birinci ve ikinci
lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 200c) yan, tekerlek-gember birlestirme ylzeyleri (222b™,
222c™) arasinda ayarlaniyor olmasi ile sonuglanir; ayrica, tekerlegin (W) bosluk veya birinci
ayirmada (S1') ayarlanacadi sodylenebilir. Ayrica, robotik kolun (212) hareketi, sol lastik
kiriginin (Tcq) lastigin (T) bir kisminin bogluk veya ikinci ayirmada (S2') ancak hirinci ve ikinci
lastik-dis lastik sirti  birlestirme direklerine (230a, 230b) bitisik olmayacak sekilde
ayarlanacaginin sdylenebilecedi, birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerine

(230a, 230b) yakin ama ¢ok hafif saginda ayarlaniyor olmasi ile sonuglanir.

Tekerledin (W) lastigin (T) gecidi (Tr) icine sigdinimasinin sonucu olarak, tekerledin {W)
emniyet damaginin (Wsg) birinci (8rnedin, sol) kismi lastigin (T) Ust damaginin (Tgu) birinci
(érnedin, sol) kismina yakin yerlestirilir. Ayrica, emniyet damagdinin (Wsg) lastigin (T) (st
damagdinin (Tey) birinci (6rnegdin, sol) kismina yakin ayarlanmasinin ve tekerlegin (W) alt, dis
jant yizeyinin (W) kisminin ayarlanmasinin sonucu olarak, asadiya dodru biyik bir kuvvet
{DF) robotik koldan {212) tekerlege (W) ve tekerlegin (W) lastikle (T) temas noktalarina iletilir,
yukarida aciklanan emniyet damagindaki (Wsg) ve tekerlegin (W) alt, dis jant yizeyindeki
(WrL) asadiya dogru biyik kuvvet (BF) olacak sekilde tekerlekten (W) lastife (T) dogru
dagitilir. Onemli derecede asadiya dogru kuvvet (DF) ayrica, lastigin (T) alt yanak yiizeyinin
(Ts) bir kisminin, birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin  (220b, 220c) st
ylzeylerinden (222', 222c') artik ayrilmis olmamasina, bitisik ve direkt temas etmesine neden
olur; buna gdre énemli derecede asagiya dodru kuvvet (DF) tekerlekten (W) lastige (T) ve en
sonunda birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 220c) Ust yuzeylerine {222b',

222¢") ulasir ve dagitilir.

Sekil 8C referans alinmaya devam edilerek, okun, D5, ytnine gére besinci hareket,
tekerlegin (W) geriye dogru (6rnedin, sola, L) hareketine neden olabilir. Sekil 5D referans
alinarak, oklar, D1-D5, yénine gére hareketin sonucu olarak, lastidin (T} alt damad (Te.)
kivrilmig, birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarninin (220b, 220c) gdvdesinin (222b, 222c)
yanak birlestirme ylzeyi {222b', 222¢') Ozerinden dnemli él¢lide kavisli olarak ayarlanir.
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Tekerledin (W) geriye dodru (érnegdin, scla, L) ilk hareketinin sonucu olarak, lastik (T) sol
kiristen {Tc1) sag kirise (Tes) dogru ikinci ayirma (3S2") icinden ilerletildigi igin, tekerlek (W)
birinci ayirma (S1') icinde ilerletilir. Sekiller 9D-9F gérulecedi Uzere, sol kiris {Tc1) ile sag kirig
(Tcs) arasindaki kirigler (6rnedin, merkezi kiris (Tc2) dahil), sol kiristen (Tcq) ve sag kirigten
(Tecs) daha bayuk oldugu igin, birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlestirme direkleri (230a,
230b), ikinci ayirma (52"} icindeki lastigin (T) hareketine mudahale eder. Birinci ve ikinci
lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin (230a, 230b) lastie (T) midahalesi, lastigin (T)
dis lastik sirti yizeyinin (Tt) birinci dis lastik sirti yozeyinin (Tri)ve ikinci dis lastik sirti
ylzeyinin (Tr2) ve lastik-dis lastik sirti birlestirme direkleri ile (230a, 230b) temas etmesini

icerir.

Ayrica, tekerle@in (W) geriye dodru (drnedin, sola, L) ilk hareketinin sonucu olarak, Sekiller
9D-9F gorilecedi Uzere, tekerledin (Wo) ¢api, birinci ayirmadan (S1') daha biyik oldugu igin,
birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 200c) yan, tekerlek-cember birlestirme
ylzeyi (222b™", 222¢™) birinci ayirma (S1') icindeki tekerledin (W) hareketine midahale eder.
Birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 200c¢) yan, tekerlek-cember birlegtirme
ylzeylerinin (222b™, 222¢") tekerlede (W) midahalesi, tekerledin (W) cemberinin {Wc¢)
birinci ve ikinci kisminin (Wc1, Wez) birinci ve ikinci lastik birlegtirme cihazlarinin (220b, 200¢)
yan, tekerlek-cember birlestirme ylzeyine (222b™, 222¢™) temas etmesini igerir.

Uygulamada, birinci ve ikinci aktiiatorler (A2, A3) érnegin, (dedisken) birinci ve ikinci ayirma
(S1', S2' saglamak icin birinci ve ikinci birlestirme cihazlanni (220b, 220c) geri
cekebilecek/acabilecek motorlar icerebilirler. Sekiller 9C-9D referans alinarak, tekerledin (W)
geriye dogru (6rnegdin, sola, L) ilk hareketinin Gzerine, tekerledin (W) cemberinin (W¢) birinci
ve ikinci kisimlan (We+, Wez) birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlannin (220b, 200c) yan,
tekerlek-cember birlestirme yUzeylerinin (222b™ 222¢™) birinci, blylk dlgide lineer
segmenti (J1) ile direkt temas eder; sonug olarak, birinci ve ikinci aktlatérler (A2, A3) oklar
(01, O2) ydnune gore hirinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlaninin (220b, 200c¢) geriye

cekilmesine ve disariya dodru hareket etmelerine neden olur.

Sekil 9D referans alinarak, tekerlek (W) tipki, tekerlegin (W) cemberinin (W¢) birinci ve ikinci
kisimlari (W1, We2) gibi geriye dodru (6rnegin, sola, L) hareket ettirildigi igin, birinci, buytk
dlgide lineer segmentin (J1) birinci ve ikinci lastik birlegtirme cihazlarinin {220b, 220c¢) yan,
tekerlek-cember birlestirme yizeyleri (222b™, 222¢™) ile direkt temasint keser, birinci ve
ikinci aktiatdrler {A2, A3) birinci ve Ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 200c¢) oklar,
01, 02, yénanin zith olan oklarin, O1', G2', yénine gdre acgiimasina ve iceriye dogru
(¢rnegin, bir digerine dogru) hareket etmesine neden olur. Sekil 9E referans alinarak,
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tekerledin (W) geriye dogru {6rnedin, sola, L) ilave hareketinin sonucu olarak, birinci ve ikingi
lastik birlestirme cihazlarninin (220b, 200c) oklar, O1', O2', yénine gdre aciimasinin sonucu
olarak, tekerlegin (W) ¢emberinin (W¢) birinci ve ikinci kisimlart (We1, Wez) birinci ve ikinci
lastik birlestirme cihazlannin (220b, 200c} yan, tekerlek-cember birlestirme ylzeylerinin

(222b™, 222c¢™) ikinci, buylk dlgude lineer segmenti (J2) ile direkt temas eder.

Sekil 9F referans alinarak, tekerlek (W) tipki, tekerlegin (W) cemberinin (Wc¢) birinci ve ikinci
kisimlari (Wc1, We2) gibi geriye dogru (6rnedin, sola, L) hareket ettirildigi icin, ikinci, blyuk
dlciide lineer segmentin (J2) birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin {220b, 220c¢) yan,
tekerlek-cember birlestirme ylzeyleri (222b™, 222¢™) ile direkt temasini keser, birinci ve
ikinci aktuatorler (A2, A3) birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarninin (220b, 200¢) oklar,
Q1" 02, yonunun zittr olan oklarin, O1, 02, ybnine gbtre geriye gekilmesine ve digariya
dogru (6rmegin, zit yénlerde} hareket etmesine neden olur. $ekil 9G referans alinarak,
tekerlegin (W) geriye dogru (drnegin, sola, L) ilave hareketinin sonucu olarak ve birinci ve
ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 220c) oklar, O1, O2, ydniine gbre geri ¢ekilmesinin
sonhucu olarak, tekerlegin (W) gemberinin (Wc¢) birinci ve ikinci kisimlan {(Weq, Wez) yan,
tekerlek-cember birlestirme ylzeylerinin (222b™, 222¢™) ikinci, blyik dlctde lineer segmenti
(42) ile artik temas etmez.

Birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 200c¢) yan, tekerlek-cember birlegtirme
ylzeylerinin (222b™, 222c™) tekerlege (W) temasi esnasinda, yukarida agiklandigi gibi lastik
(T} es zamanl olarak ikinci ayirma (S2') iginden ilerletilir. Birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti
birlegtirme direklerinin (230a, 230b) her biri kendi kargilik gelen yan, tekerlek-gember
birlestirme yizeyleri {222b"", 222c¢™) ile es zamanh hareket etmesine ragmen, ikinci ayirma
(S2") lastik (T) gecici olarak deforme olacak sekilde birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti
birlestirme direklerinin (230a, 230b) lastidi {T) radyal olarak iceriye dogru bastirmasi igin,
lastie (T) midahale ile sonuglanan geometri igerir. Lastiin (T) seklinin bozulmasinin
sonucu olarak, lastigin (T) gegidinin (Tp) capi (Tr.p) dairesel sekil yerine bayik élgude oval
sekil icermek icin gegici olarak alt 0st edilir. Buna gére, blylk 6lgtde ayni bigimde, Ust lastik
delik capl (Touc) ve alt lastik delik ¢apl {(ToLo) dairesel sekil yerine buylk 6lgide oval sekil
icermek igin gegici olarak alt ast edilir.

Ust lastik delik gapinin {Tous) ve alt lastik delik gapinin (Towp) oval sekli, lastigin (T) alt
damaginin (Te) ve Ust damadinin (Teu) tekerledin (W) dis ¢cember ylzeyi (W) ile temas
eden (ve sonug olarak, surtinme} kismini azaltr. Buna gére, Sekiller 8D-8F ve 9D-9F
referans alinarak, tekerlek (W) lastigi (T) ikinci ayirma ($2") iginde ilerlettigi igin, Tr.p,Tou-o,
Toc ¢aplarninin oval sekil bozulmalar, daha az surtiinme ve alt damak (Te) dis jant
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ylzeyinden (Wr.} alt damak yuvas) (Ws. } (zerinden ve tekerlegin (W) diisme merkezinin
(Woe) son kenumuna yakin ilerletildigi igin, lastigin (T) birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti
birlestirme direklerinin (230a, 230b) ileri yénanden (6rnegdin, saga, R) birinci ve ikinci lastik-
dis lastik sirti birlestirme direklerinin (230a, 230b) geri yénine (6rnegdin, sola, L} ilerletildigi
icin, tekerlegin (W) dis jant ylzeyinden (Wgr.) daha az mudahale ile karsilagmasi ile

sonuglanir.

Sekiller 8F ve 9F referans alinarak, merkezi kiris (Tcz) veya sag kiris (Tcs) ikinci ayirma (S2')
boyunca hareket ettirildidi zaman (ve tipki tekerledin (W) ¢cemberinin (Wc) birinci ve ikinci
kisimlari (Wc1, Weo) gibi geriye dogru (érnedin, sola, L) hareket ettirildigi igin, ikingi, blylk
tlglde lineer segmentin (J2) birinci ve ikinci lastik birlestirme cihazlarinin (220b, 220c) yan,
tekerlek-cember birlegtirme ylzeyleri (222b™, 222¢™) ile direkt temasini keser), motorlar (A2,
A3) birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme direkleri (230a, 230b}, oklar, O1, O2,
yonune gdre es zamanl olarak disariya dogru hareket edecek sekilde, birinci ve ikinci lastik
birlegtirme cihazlanni (220a, 220b) geriye cekmek igin ¢ahstirilabilir. Buna gore, Sekil 8G'de
gorulecedi tzere, birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlestirme direkleri (230a, 230b) artik
lastidin (T) dis lastik sirti ylzeyine(T+) temas edemez. Ayrica, Sekil 8G'de gérilecedi Uizere,
tekerlek (W) ve lastigin (T) ayirma (S2') icindeki hareketinin sonucu clarak, alt damagdin (Tey)
¢cemberinin tamami disme merkezine (Woc) bitisik ve yakin kendi son “montajli konumuna”
ilerletilir; ayrica, ast damagdin (Tsy) ¢emberinin tamami emniyet damagdina {(Wsg) yakin
tekerledin (W) dis ¢cember ylzeyine (Wc) bitisik ve yakin kendi scn “montajli konumung”

ilerletilir.

Sekiller 8F-8G’ye referansla, okun, D8, yéniine gore altinci hareket, tekerlegin (W) ve lastigin
(T} destek elemanindan (216) uzakta yukariya dogru hareketine (U) neden olabilir. Rabotik
kol (212), lastik-tekerlek tertibatini (TW) 6&rnegin, bir sonraki alt iglem grubuna
(gosteriimemistir), drnedin, (st damagin{Tey) Ust damak yuvasinin (Wsy) bitigsigine ve alt
damagin (Te) alt damak yuvasina (Ws.) oturmasina neden olabilecek, lastik-tekerlek
tertibatini (TW) sisirmek icin sisirme alt islem grubuna hareket ettirebilir.

Sekil 10A referans alinarak, lastik-tekerlek grubunun (TW) islem alt islem grubu (300)
uygulamaya gére gosteriimigtir. Islem alt islem grubu (300) islemi ile yapilan “iglem”, lastik-
tekerlek tertibati (TW} olusturmak icin lastigi, (Txekerlede, (W)'baglama” veya “montaj”
teknigini icerebilir. “Baglama” veya "montaj” teknigdi, tekerlegin (W) gecit (Tp) icine girecegi
erkek kisim, lastigin (T) disi kisim clacak sekilde referans gosterilebilecek lastik (T) ve
tekerlegin (W) fiziksel clarak birlesmesi, baglanmasi veya bir araya gelmesi anlamina
gelebilir.
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Asadida aciklandidi ve Sekillerde gosterildigi izere, alt islem grubunun (300) istenen islem
sonucu, lastik-tekerlek tertibati (TW) olusturmak icin lastigin (T) ve tekerlegin (W) badlanmasi
veya montajl olmakla birlikte, islem alt islem grubu (300) lastik-tekerlek tertibatimin (TW)
lastiginin (T) gember hava deligini (Tac) sisirmez ve iglem alt islem grubu (300) lastigin (T)
tekerledin (W) ast damaginin (Teu) veya alt damagdinin (Te.) bitisik st damak yuvasina (Wsu)
ve alt damak yuvasina {(Ws) “oturma” teknigine katkida bulunmaz (¢ankd “oturma” teknigi,
tipik olarak lastik-tekerlek tertibatinin (TW) sisirildidi yerlerde sisirme adimindan olusur).
Buna gbre, lastigin (T) tekerle§e (W) badlanmasi veya takilmasi (zerine, lastigin (T) Gst
damadl (Teu) veya alt damagi {Te.) tekerlegin (W) dig gember ylizeyine (Wc) yaklasik
ayarlanabilir ve/veya bitisik yerlestirilebilir.

Uygulamada, islem alt islem grubu (300) “tekli hicre” ¢aligsma islem grubunun bir pargasi
olarak danhil edilebilir. Tekli hiicre galisma iglem grubu, lastik-tekerlek tertibati (TW) iglemine
katkida bulunan bagka alt islem gruplarn {gésteriimemistir) icerebilir; diger alt islem gruplari
ornegin: sabunlama alt iglem grubu, sikilama alt islem grubu, sisme alt islem grubu, isaret
eslestirme alt islem grubu, dengeleme alt islem grubu ve benzeri gruplan igerebilir. “Tekli
hiicre” terimi, kismen montaji yapiimis lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj hatti boyunca
“devredilmesi” icin geleneksel montaj hattinda farkll bir sekilde ayarlanabilecek, ayri calisma
islem gruplarinin bircogunu gerektirmeden lastik-tekerlek tertibatinin (TW) Gretimine katkida
bulunan alt islem gruplarnini belirtir (6rnegin, “devretme”, montaj hattinin ¢galisma islem grubu
tarafindan tutulacak, (zerinde caligilacak ve ilave islem igin montaj hattindaki bir sonraki
calisma igslem grubuna aktarilacak, kismen montaji yapimis lastik-tekerlek tertibati (TW)
gerektiren montaj hattl anlamina gelmektedir). Bunun yerine, tekli hiicre ¢alisma iglem grubu,
lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj isleminde belirli gdrevlerin her birini yerine getiren
bircok alt iglem grubu barindiran galisma iglem grubu sadlar. Bu montaj islemi, burada ya
minimize edilen ya da tamamen devreden c¢ikarilan lastik vefveya tekerlek “devretme’
isleminin yerine geger. Bu itibarla, tekli hiicre ¢alisma islem grubu, montaj hattini tanimlayan
cahsma islem gruplarinin her biri igin ayrt ayri bakim yapma imkani da sadlarken, geleneksel
lastik-tekerlek tertibati ile ilgili tasinmaz mal alani edinme/kiralama ile iligkili maliyeti ve
yatinmi belirgin sekilde azaltir. Dolayisiyla, lastik-tekerlek tertibatinin (TW) Gretiminde tekli
hicre ¢aligsma iglem grubu kullanildigi zaman sermaye yatirnimi ve insan gdézetimi belirgin

sekilde azalir.

Sekil 10A referans alinarak, alt islem grubu (300) islemi bir cihaz (312) icerir. Cihaz {312)
rabatik kol clarak referans gésterilebilir. Robotik kol (312), tekli hiicre calisma islem grubunun
alt igslem gruplarinin birgogu (&rnegin, islem alt islem grubu (300) dahil) ile ilgili clarak blylk
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oranda merkezi konuma yerlestirilir. Robotik kol (312) sasive (G) bagl alt kisim/gévde
kismina (gdsterilmemistir) takilakilir veya buradan uzatilabilir.

Robotik kol (312), ug etkileyici (314) icerebilir. Ug etkileyici (314), tekerlegi (W) robotik kola
(312) cikarlabilir sekilde sabitleyen, ¢ene, tutucu veya baska araglar icerebilir. Ug etkileyici
{314), robotik kolun (312) iglem alt islem grubunun {(300) yurttaldadu prosedirin tamami
sUresince tekerlegi (W) tutabilmesine ve serbest birakmamasina olanak saglar (ve lastik-
tekerlek tertibatinin {TW) montaj proseduriniin tamami suresince eder tekli hiicre gcalisma
islem grubunda uygulanirsa, tekerledi (W) tutabilme ve serbest birakmama kabiliyeti). Buna
gore, uc etkileyici (314), lastik-tekerlek tertibatinin (TW) sconraki alt islem grubuna(gruplarina)
(gosterilmemistir) “devredilmesi” i¢in robotik kol (312) ihtiyacini minimize eder veya devreden
cikarir.

islem alt iglem grubu {300) sunlan iceren birgok iglevi / gérevi yerine getirebilir: (1) lastik
havuzu alt islem grubu ve {2} montaj alt iglem grubu. Lastik havuzu alt islem grubu, tipik
olarak daha sonra tekerlege (W) badlanmasi icin “hazir” konumda ayarlanabilecek, bir veya
birden fazla lastidi (T) icerir. Montaj alt islem grubu, tipik olarak lastidin (T) tekerlege (W)
baglanmasinda yardimci olan yapiy icerir (drnedin, lastigin (T) gegidi (Tr) icinde tekerlegin
(W) kontrol altinda tutulmasi).

Sekil 10A referans alinarak, iglem alt islem grubu (300), tekerlegin (W) robotik kola (312) ug
etkileyicisinde (314) baglanmasi ile baglatilabilir. Islem alt islem grubu (300) ayrica, lastik,
(T)destek elemani (316) Uzerine yerlestirilerek de bagslatilabilir. Destek elemani (316), birinci
bir destek elemani (316a), ikinci destek elemani (316b}, Gcincl destek elemani (316c) ve
doérdincil destek eleman (316d) icerebilir. Birinci, ikinci, tglincli ve doérdincl destek
elemanlarinin (316a, 316b, 316¢,316d) her biri Ust yozey (316" ve alt yizey (316") icerir.
Sekil 10A'da gdosterilen uygulamada, lastik (T) birinci destek elemaninin (316a) (izerine
ayarlanabilir.

Birinci, ikinci, tglincll ve dérdinct destek elemanlarinin (316a, 316b, 316¢, 316d) her birinin
alt yuzeyi (316") sirasiyla en az bir birinci ayak elemanina (318a), en az bir ikinci ayak
elemanina (318b), en az bir uglincl ayak elemanina (318c) ve en az bir ddrdinct ayak
elemanina (318d) bagdlanabilir. En az bir birinci, ikinci, Gglincli ve dérdincl ayak
elemanlarinin (318a, 318b, 318c, 318d) her biri sirasiyla, birinci, ikinci, Ggiincii ve dordiincl
destek elemanlarinin (318a, 316b, 316c, 316d) her birini alttaki sasi ylzeyinden (G)
kaldirmak veya aralamak i¢in uzunluk igerir. Bununla birlikte, robotik kol (312) destek
elemanina (318} direk olarak badlanmaz (ancak, bunun yerine sasiye (G) baglanabilir),
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robotik kelun (312) ara yiz yapabilecedi (asagidaki tarifnamede aciklanan D1-D3
hareketlerinin sonucu olarak) ve/veya destek elemanlarinin (318) sasiye (G) baglayan ayak
elemanlarindan (318a-318d) dolay), sasiye (G) ortak baglanti vasitasiyla destek elemanina
(316) dolayl bir sekilde baglandig séylenebilir.

islem alt iglem grubu (300) ayrica lastik baglama cihazlarinin (320) birgogunu igerebilir.
Lastik birlestirme cihazlarinin (320} bircodu, birinci destek elemaninin (316a) lst ylzeyine
(316") bagh birinci lastik birlestirme cihazi (320a), ikinci destek elemaninin (316b) ust
ylzeyine {316') bagh ikinci lastik birlestirme cihazi (320b), Ug¢lncu destek elemaninin (316c)
ust ylzeyine (318") bagh tc¢inch lastik birlestirme cihaz) (320c¢), ikinci destek elemaninin
(316b) Ust ylzeyine (316') baglh dérdincl lastik birlestirme cihazi (320d), G¢Unch destek
elemaninin (316¢) ust ylzeyine (316") badll besinci lastik bilegtirme cihazi (320e) ve
doérdinci destek elemaninin (316d) st yuzeyine (316"} bagh altinci lastik birlegtirme cihazi
(320f) icerebilir.

Sekiller 1A-3J’deki islem alt islem grubuna (10) referansla, lastik birlestirme cihazlarinin (20)
¢codunun, birinci, ikinci ve Uclincli destek elemanlarinin (16a, 16b, 18c¢) her birinin (st
ylzeyine (16') gére sabit yonde olacagi sdylenebilir. Bununla birlikte, asadidaki tarifnamede
aciklanacad gibi, islem alt islem grubunun (300} lastik birlestirme cihazlarinin (320} ¢o§unun
bir veya daha fazlasi, birinci, ikinci, Gglncl ve dérdincl destek elemanlannin (316a-316d)
bir veya daha fazlasinin (st ylzeyine (316') gére sabit olmayan, hareket edebilir yonde

olacagi sdylenebilir.

Sekiller 10B-10C referans alinarak, birinci lastik birlestirme cihazi (320a), bir veya daha fazla
braket {322a") tarafindan desteklenen buytk ¢lgide silindirk gévde (322a') icerir. Bir veya
daha fazla braket (322a"), blayuk dlgtde silindirik gévdeyi (322a"), birinci destek elemaninin
(316a) Ust ylzeyinden (318") uzak mesafede destekleyebilir. Bir veya daha fazla braket
(322a™), braket ciftleri icerebilir. Bayok slghde silindirik gdvdeyi (322a'"), eksenel gegidi olan

boru seklinde bir gbvde olabilir.

Merkezi pim (322a") eksenel gecit icinde yerlestirilebilir. Merkezi pim (322a") braket ¢iftlerine
(322a") badlanabilir ve sabitlenebilir, buna gére, bayuk &l¢iide boru seklindeki silindirik gévde
(322a") buyuk 6l¢iide boru geklindeki silindirik gévdenin (322a') merkezi piminin (322a") sabit
ydnlendirmesi ile ilgili olarak dénme/yuvarlanma hareketine izin verilecek sekilde merkezi

pimin {322a™) yakinina hareketli sekilde yerlestirilebilir. Alternatif olarak, buyuk o6lglde
silindirik gévde (32229 eksenel gecgit icermeyebilir ve braket ciftlerine (322a") dénebilir

bagdlantil veya hareket edemeyen sabitlenmis olabilir.
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Sekiller 10B-10C referans alinarak, ikinci ve (ginch lastik birlesgtirme cihazlarinin {320b,
320c) her biri en az bir digi girinti (326b, 326c¢) dahil alt ylizeyi olan (322b", 322¢") lastik-dis
lastik sirtl birlestirme diregifgévdesi (322b', 322c¢') icerebilir. En az bir digi girinti (326¢, 326¢)
ikinci ve Gglnca destek elemanlaninin (316b, 316¢) her birinin Ust ylzeyine (316") badl en az
bir erkek kilavuz elemani (328b, 328c) alir. Buna gére, asagidaki tarifnamede agiklanacagi
Ozere, lastigin (T) ve tekerlegin (W) bir veya birden fazlasinin ikinci ve Gc¢Uncu lastik
birlestirme cihazlari (320b, 320c) ile temas etmesi (1zerine, lastik-dis lastik sirti diredi/gbvdesi
(322b', 322c"), tekrar edilebilir kontrollt bicimde ust yuzey (318') ile ilgili olarak ve erkek
kilavuz elemani (328b, 328c¢) boyunca kayarak hareket ettirilebilir.

Lastik-dis lastik sirti diredifgovdesi {322b', 322c"), aynica ust, lastik-yanak birlestirme ylzeyi
(322b™, 322c™) ve yana dogru uzatilan tekerlek birlestirme kismi (322b™, 322¢") igerir. Ust,
lastik-yanak birlestirme yizeyi (322b™, 322c¢™), buyik élgide konik geometri igerebilir ve
lastik-dig lastik sirti diregi/gévdesi (322b', 322¢") ile ilgili olarak dénmeyen fakat kayabilir
yonune iligkin olarak dénebilir sekilde yerlestirilebilir. Yana dogru uzatilan tekerlek birlestirme
kismi (322b™, 322¢™), lastik-dis lastik sirti direginin/gdvdesinin (322b', 322¢') yana dogru
yan ylzeyine sabitlenmis buyuk dlglide L seklinde eleman icerebilir. Yana dodru uzatilan
tekerlek birlestirme kisimlar (322b™, 322¢™), direkt olarak zit yénli olarak birbirine bakan,
ayrilmis bir iliski iginde ayarlanabilir, ayrica Sekiller 10B-10C de goérulecedi Gzere, lastik-dig
lastik sirti direklerinin/gtvdelerinin (322b', 322¢') her biri, yana dodru uzatillan tekerlek
birlestirme kisimlar {322b"™, 322c™), tekerledin (W) ¢apindan (Wp) daha az mesafede
ayrilmis sekilde varsayillan yénuntn yaninda ve her bir erkek kilavuz elemaninin (328b,

328c) ucunda ayarlanabilir.

Sekiller 10B-10C referans alinarak, dérdiinci ve besinci lastik birlestirme cihazlarinin (320d,
320e) her biri, sirasiyla birinci kola (324a) ve ikinci kola (324b) badlh yan ylzeyi (322d",
322e") olan govde (322d'. 322e") igerebilirler. Birinci kol (324a) birinci akthatére (A1)
badlanabilir (6rnedin, Sekiller 12A-121) ve ikinci kol (324b) ikinci aktuatére (A2) badlanabilir
(6rnedin, Sekiller 12A-121). Asagdidaki tarifnramede agiklanacagi Gzere, aktlatérler (A1, A2)
godvde (322d', 322¢'), tekrar edilebilir kontrollti bicimde ikinci ve U¢linctl destek elemanlarinin
(316b, 316¢) her birinin 0st yuzeyi (316") ile ilgili olarak hareketli yerlestirilecek sekilde
govdeyi (322d’, 322e) itebilirler veya gekebilirler.

Gavde (322d', 322¢’) ayrica lastik-dis lastik sirti birlestirme elemani (322d™, 322¢™) icerebilir.
Lastik-dis lastik sirti birlestirme elemani (322d™, 322e™), govdenin (322d’, 322¢’) Ust

m 13

ylzeyine, lastik-dis lastik sirtl birlestirme elemaninin (322d™, 322¢™) dénmesine veya gévde
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(322d', 322¢") ile ilgili olarak etrafinda dénmesine izin verecek sekilde hareketli olarak
baglanabilir.

Lastik-dig lastik sirti birlestirme elemam (322d™, 322e™) genis agl olusturacak sekilde
ayarlanan birinci lineer segment (322d™, 322e™) ve ikinci lineer segment (322d™, 322e™)
icerebilir. Lastik-dig lastik sirti birlestirme elemani (322d™, 322e™), genis a¢i olusturan birinci
lineer segment (322d™, 322e™) ve ikincl lineer segment (322d™, 322e™”) icerebilmesine

1 nn

ragmen, lastik-dis lastik sirti birlegtirme elemani (322d™, 322e™), kavisli sekli olan bir tane

kivriimis segment icerebilir (6redin, Lastik-dis lastik sirti birlestirme elemani (322d”, 322e™)
alternatif olarak kavisli segment olarak referans gésterilebilir}.

Lastik-dig lastik sirti birlestirme elemanlarimin {322d™, 322e™) her biri, lastik-dis lastik sirti
birlestirme direkleri (330d, 330e) dizisi igerebilir. Uygulamada, lastik-dig lastik sirti birlestirme
elemanlarinin (322d™, 322e™) her biri, birinci lineer segment (322d™, 322e™) Uzerinde
ayarlanan birinci direk ciftinden (330d, 330e) ve ikinci lineer segment (322d™, 322e"")
Uzerinde ayarlanan ikinci direk ciftinden olugan dort lastik-dis lastik sirti birlestirme diredi
(330d, 330e) icerebilir. Lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin (330d, 330e) her biri,
birinci/ikinci lineer segmente (322a™, 322" / 322d"", 322e™") gbre donebilir; lastik-dis lastik
sirti birlestirme direklerinin (330d, 330e) bir veya birden fazlasinin birinci/ikinci lineer
segmente (322d"™, 322e"™ / 322d™, 322e™) gbre dénmesi, lastidin (T) dis lastik sirti
ylzeyinin (T+) lastik-dis lastik sirtr birlestirme direklerinin (330d, 330e} bir veya birden fazlasi

ile temas etmesi (zerine gdrulebilir.

Sekiller 10B-10C referans alinarak, altinci lastik birlestirme cihazi (320f) Gglnci kola (324c)
bagh yan yizeyi (322f") olan gdvde (322f) igerebilir. Ugiinci kol (324c) ginci aktiatére
(A3} baglanabilir (bkz. drnedin, Sekiller 12A-121). Asadidaki tarifnamede a¢iklanacadi tizere,
akthatér (A3), govde (322f) tekrar edilebilir kontrollil bigimde dérdinci destek elemaninin
(316d) Ust yuzeyi (318') ile ilgili olarak hareketli yerlestirilecek sekilde gdvdeyi (322F) itebilir

veya cekebilir.

Govde (322f) aynica lastik-dig lastik sirti birlestirme elemani (322f") icerebilir. Lastik-dig lastik
sirti birlestirme elemani (322f"), gévdenin (322f) ust ylzeyine ddnmeyecek bigimde
sabitlenebilir.

Lastik-dis lastik sirti birflestirme elman (322f"), birinci, ikinci ve (¢lnci lineer segmentler
tarafindan kizak (322f") olusturabilir. Kizak (322f™), birinci, ikinci ve O¢linct lineer
segmentler icermesine ragmen, kizak (322f") kavisli sekli olan bir tane kivrilmis segment
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icerebilir (0rnedin, kizak (322f™), alternatif olarak kavisli veya C seklinde kizak olarak
referans gosterilebilir).

Sekil 10B referans alinarak, aktiatérler (A1-A3) (gésteriimemistir) ve kollar (324a-324c),
tahrik kuvveti (F / F') iterek veya gekerek, dérdinct, besinci ve altinci lastik birlestirme
cihazlarinin (320d-320f), ikinci, Ugtnch ve doérdincl destek elemanlarinin (316b-316d) her
birinin Ust ylzeyine {316') gore hareketini destekleyebilir veya katkida bulunabilir, halbuki
ikinci ve Gglncl lastik birlestirme cihazlarinin (320b, 320c) hareketi, reaktif kuvvet ile
duzenlenebilir / yénlendirilebilir (6rnegdin, yay vasitasiyla, gdsteriimemistir). Buna gére, bir
nesne drnedin lastik (T) ve tekerledin (W) bir veya birden fazlasi ikinci ve Uginci lastik
birlestirme cihazlarinin (320b-320c) Gzerine kuvvet uygularsa veya kullanirsa, ikinci ve
Ocuncl destek elemanlarinin (316b-316¢) bir veya birden fazlasinin st ylzeyi (316" ile ilgili
reaktifiyénlendirme hareketine (reaktif kuvvetin, R, zit yénindeki, ok, R', ydniine gére) izin
verebilir, fakat direng gésterir. Ikinci ve Uciinc lastik birlestirme cihazlarina (320b, 320c)
bagh bir veya birden fazla aktuatér ve kol gdsterilmemis olmasina ragmen, ikinci ve Uglincu
lastik birlestirme cihazlarinin (320b, 320c¢), doérdinci, besinci ve altinci lastik birlestirme
cihazlarina (320d-320f) gdre yukarida aciklandidi gibi benzer bir hareketine izin vermek igin,
aktlatér velveya kol bagdlanabilir,

Sekil 10B referans alinarak, ikinci ve tginc( lastik birlestirme cihazlannin (320b, 320¢) yana
dogru uzatilan tekerlek birlestirme kisimlari (322k"", 322c™), bogluk veya birinci ayirma (S1")
ile ayrilmislardir. llave olarak, biyik olglde konik Ust, lastik-yanak birlestirme ylzeyleri
(322b™, 322¢™), bosluk veya birinci ayirma (S2') ile aynlmuglardir. Birinci ayirma (S1')
tekerledin (W) capina (Whp) yaklasik olarak esit fakat gok az kucik olabilir, ikinci ayirma (S2")
lastigin (T) capina (To) vaklasik olarak esit fakat ¢ok az kigik olabilir. Islem alt iglem
grubunun (300) birinci ve ikinci ayirmalar (S1' / 52y hareketli lastik birlestirme cihazlar ile
iliskili birinci ve ikinci ayirmalardan (S1' / §2') dolayi iglem alt islem grubunun (200) birinci ve
ikinci ayirmalan (S1' / 82"} ile buyuk dlgude aynidir; buna gore, islem alt islem grubunun
(300) birinci ve ikinci ayirmalan (S1' / S2') “degisken” veya “ayarlanabilir’ birinci ve ikinci

ayirmalar (S1', 82') olarak gdsterilebilir.

Sekil 10A 11A ve 12A referans alinarak, lastigi (T) tekerlede (W) badlamadan énce, Ust lastik
delidi (Tou) ve alt lastik delidi (To) ¢api(Tr.o) dahil etmek igin gecidi (Tp) tanimlamasi igin
lastigin (T} serbest, edimsiz yonlendirme ile ayarlanacadi sdylenebilir. Lastik (T) tekerlege
(W) baglandigi zaman {bkz. érnegin, Sekiller 11J ve 12J), Ust damak (Tgu) ve alt damak (Tec)
yakin olarak ayarlanabilir ancak tekerlegin (W) sirasiyla (st damak yuvasinin (Wsy) ve alt
damak yuvasinin (Ws.) bitisigine oturmaz; daha sonra, lastigin (T) sisirimesinden sonra,
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ornedin, sisirme alt islem grubunda (gdsterilmemistir), st damak (Teu) ve alt damak (Tel)
tekerlegin (W) sirasiyla Ost damak yuvasina (Wsy) ve alt damak yuvasina (Ws.) oturtulabilir
(&rnegin, bitiside vyerlestirme). Ayrica, lastik (T) tekerlege (W) baglandigl zaman (bkz.
ormedin, Sekiller 11J ve 12J), lastidin (T} gecidin (Te) capl (Trn) buylk dlglide dairesel ve
lastigin (T) birinci serbest, egimsiz ydninin kendi geometrisi ile buydk élguide ayni olmasi

igin ikinci buytk dlghide serbest fakat bir sekilde egimli olarak ayarlanacadi stylenebilir.

Sekil 11A referans alinarak, robotik kol (312), “hazir” konuma ayarlanmis lastigi (T) iceren,
birinci destek eleman (316a) ile ilgili olarak ayriimis yénde ayarlanir. “Hazir” konum, birinci
destek elemaninin (316a) Ust ylzeyine (316') bitisik ayarlanan lastidin (T) bir veya birden
fazla alt yanak ylzeyi (Ts.) (0rnedin, Tsia, Tsie ve Tsis) Kismini ve dig lastik sirtl yizeyini
(Tr) icerebilir. Sekil 11A referans alinarak, *hazir” konum, ayrica lastidin (T) birinci destek
elemaninin (318a) Ost yuzeyi (316" ile ilgili olarak birinci agisal kayma yéninde (8)

ayarlanmasini da igcerebilir.

Lastigin (T) birinci acisal kayma yénh (84) lastidin (T) alt lastik yanag yuzeyi (Ts ) {TsL2 ve
Tss'te) ile birinci destek elemaninin (318a) Gst ylzeyinin (316" bir kismin (Tsi.'de)
birlestiren birinci lastik birlestirme cihazinin (320a) bayuk dl¢ide silindirik gévdesinin (322a")
ayni dazlemli olmayan iliskisinden kaynaklanir, su sekilde:

1. (1) alt yanak ylzeyinin (Ts.) kirinci kismi{Ts..1) birinci destek elemaninin (316a) Ust
ylzeyine (318') yakin ayarlanmasindan (2) lastigin (T} alt yanak yuzeyinin (Ts) ikinci kismi
(Tsi-z) birinci lastik birlestirme cihazinin (320a) énemli derecede silindirik gdvdesinin (322a')
bir kismina yakin ayarlanmasindan (Sekil 11A'da, ikinci kismin (Tsi2) Sekil 10A’nin enine
kesit referans cizgisinin dolayl gésterilmedigini unutmayiniz) ve (3) lastigin (T} alt yanak
yOzeyinin (Ts) Gglnct kisminin (Tsis}birinci lastik birlegtirme cihazinin (320a) dnemli
derecede silindirik gévdesinin (322a') bir kismina yakin ayarlanmasindan. Buna gdre, destek
elemani (316), lastik (T) birinci agisal kayma ydnune (8:) ayarlandidi zaman destek
elemaninin (318) dider kisimlan ile direk temas haline olmayan lastigin (T) alt yanak
ylzeyinin (Tsy) kisimlan tutulurken, lastigin (T) alt yanak yizeyi (TSL) igin Tei1,Tsiz, Tes'te
U¢ nokta destedi (Sekil 10A’da daha net gésterilmistir) saglayabilir.

islem alt islem grubu (300), robotik kolun (312) hareketini yénlendiren (oklar, D1-D3, yéniine
gbre- bkz. Sekiller 11A-111) motora (érnedin, Sekil 10A) bir veya daha fazla sinyal
gdndermek icin kumanda cihazini (C) (bkz. drnedin, $Sekil 10A) baslatarak montaj
proseduriind yarutebilir. Hafizada depolanmis girdilere gére kumanda cihazi (C) ile ctomatik
calistrmaya alternatif olarak veya ilaveten, hareket, D1-D3, bir veya daha fazla manuel,
operatdr girdisinin sonucu olabilir (drnegdin, kol, digmeye basiimasi veya benzeri sekillerde).
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Sekil 11A’da gorilecedi Uzere, tekerlek (W) lastidin (T) gegidi (Te) Uzerinde ve biylk dlgide
hizalanmis sekilde ayarlanabilir. Ok, D1, yénune gére birinci, asadiya (D) hareket, tekerledin
(W) aynca destek eleman (318) Gzerine konumlandirimis lastie (T) gore daha yakin
hareket edebilecedi sekilde, destek elemanina (316) gére robotik kolun (312) ayriima yéninil

yénlendirmesini azaltabilir.

Sekil 11B referans alinarak, robotik kol (312}, tekerledin (W) alt damak yuvasinin (Ws.)
birinci (6rnedin, sol) kisminin ve dusme merkezinin (Woc) lastigin (T) gecidi (Tp) icine
yerlestiriimesi (zerine, ok, D1, yéniine gdre hareketine devam edebilir. Robotik kol {312),
daha sonra robotik kolun (312) tekerledi (W) direkt olarak geriye dogru (6rnedin, sola, L)
hareket ettirmesine neden olacak (ve tekerlegin (W) lastigin (T) gecidi (Tr) igindeki yéninin
sonucu olarak, delayh sekilde lastidi (T) hareket ettirir), ok, D2, yéniine gére ikinci hareketini

yapabilir.

Sekil 11C referans alinarak, ok, D1, ydnine gére hareket, tekerledin (W) alt, dis jant
ylzeyinin (Wry) bir kismi lastidin (T) Gst yanak ylzeyine (Tsy) bitisik yerlestirilirken ve Uzerine
bastirirken, gecit (Tr) icine kismen yerlesecek sekilde, tekerledin (W) lastigin (T) (Ozerine
asaglya dogru {D) kuvvet uygulamasina veya kullanmasina devam edebilir, buna gore, lastik
(T} lastigin (T) alt yanak ylzeyinin {Ts.) bir kismi (érnedin, Tsi.1), birinci destek elemaninin
(316a) Ust ylzeyine (316') artik daha fazla bitisik ayarlanmayacak sekilde biyik ¢élgiude
silindirik govdeye (322a'} vakina kaldirilabilir. Dolayisiyla, lastik (T} artik (¢ destek
noktasindaki destek elemanina (316} daha fazla bitisik ayarlanmaz; bunun yerine ikinci ve
dchnca kisimlar (6rnedin, Tsia, Tsia) lastigin (T) alt yanak yizeyi (Tsc) i¢in iki destek noktasi
saglamak igin birinci lastik birlestirme cihazinin {320a) boyik élgide silindirik gévdesine
(322a") bitisik ayarlanirlar. Lastigin (T) yé&nlendirmesinin birinci lastik birlegtirme cihazinin
(320a) buyik élgide silindirik gévdesi (322a" Uzerinden destekleniyor olmasinin sonucu
olarak, lastik (T} artik destek elemani (316) ile ilgili olarak birinci acisal kayma ydnlnde (84)

ayarlanmaz.

Sekil 11C referans alinarak, ok, D1, yéniine gére agadiya hareket, érnedin tekerledin (W) alt,
dis jant yozeyi (Wgr) blyuk dlctde silindirik gbvde (322a") ile ilgili olarak aynlmis iligki ile
ayarlandigi zaman, mesafede (d) durdurabilir. Ok, D1, yénune gére asagilya dogru hareket
esnasinda (Sekil 11B'deki gérinime gére) veya alternatif uygulamada, ok, D1, yéniine gére
asaglya dogru hareketin durdurulmasindan hemen sonra, robotik kol (312), okun, D2,
yoniine gore tekerlegin (W) ve lastigin (T) geriye dogru (&rnedin, sola, L) hareket etmesine
neden olabilir.
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Sekiller 11D-11E referans alinarak, ok, D2, yéniine gore hareket, tekerledin (W) alt, dis jant
ylzeyinin (WrL) lastigin (T) ust yanak yluzeyine (Tsu) bitisik yerlestiriimesi ve bastiriimasi ile
baglantih geriye dogru (6rnegdin, sola, L) hareketinden dolayi, lastigin (T) alt yanak yizeyinde
(Ts) birinci lastik birlegtirme cihazinin (320a) buyik 6lcide silindirik gdvdesinin (322a")
tzerinden "asirtma" olarak sonuclanir. Buna gére, tekerlek (W) lastigin (T) alt yanak yuzeyini
(TsL) buylk 8lgude silindirik gévdesinin (322a') tzerinden asirttigi igin, lastigin (T) st ve alt
damaklarl (Teu,TaL) birbirlerine yakin ayarlanirlar. Tekerlek (W) geriye dogru (6rnegdin, sola,
L) buyuk dlcude silindirik gévdeyi (322a") gececek sekilde ilerletildigi icin, lastigin (T) ast
damag (Teu) tekerlegin (W) alt damak yuvasinin (Ws.) ve disme merkezinin (Wpc) birinin
veya her ikisinin (zerine, tekerledin (W) alt, dig jant ylzeyi (Wrd) lastidin (T) Ust yanak
ylzeyine (Tsy) artik daha fazla bitigik ayarlanmayacak sekilde baskilanir veya esnetilir. Buna
gore, Sekil 11D’de gérulecedi Uzere, lastik (T) tekerlekle (W) ilgili olarak, alt, dis jant yuzeyi
(Wr) alt damak yuvasi (Ws) ve dugsme merkezi (Woc) lastigin (T) gegidi (Tr) iginde
ayarlanirken, lastigin (T) Ust damagi (Tsu) tekerledi cevreleyecek ve digme merkezine (Woc)
yakin ayarlanacak sekilde, ayarlanir, buna gére, robotik kol (312), lastik (T) tekerlek (W)
Uzerinde, “hazir” konumdan (Sekiller 11A-11C) “kismen montajli” (Sekil 11D) konuma

hareket edecek sekilde, tekerledin (W) gerive dodru (drnedin, sola, L) hareketini kolaylastirr,

Sekil 11E referans alinarak, lastik (T) tekerlege (W) gore ayarlandiyi zaman, yukarida
aciklandidi gibi, robotik kol (312) tekerledi (W) ve lastigi (T) ok, D3, yonune gore hafifce
asadlya dodru indirirken, ok, D2, yénune gore ikinci hareket devam eder. Oklar, D2, D3,

yonune gore hareket, arzuya gére ayn ayri veya s zamanl olarak gergeklestirilebilir.

Sekil 11F referans alinarak, ok, D3, yénine gore Ociinch hareket, robotik kolun (312) lastigin
(T} en az bir kismini buyilk élciide konik Ust lastik-yanak birlestirme yizeyi (322b", 322c™) ile
hizalanmasinin ve tekerledin (W) en az bir kisminm ikinci ve (c¢iincll lastik birlestirme
cihazlannin (320b, 320c) yana dogru uzatilan tekerlek birlestirme kismi (322b™, 322¢™) ile
hizalanmasinin ayarlanmasi ile sonuglanir. Ayrica, oklar, D2, D3, yénline gdre hareket, son
olarak lastidin (T} ikinci ve Gglncl lastik birlestirme cihazlar (320b, 320c) ile temas
yonlendirmesinde ayarlaniyor clmasi ile sonuglanir ve son olarak tekerlegin (W) ikinci ve
Octnca lastik birlestirme cihazlan (320b, 320c) ile temas ydnlendirmesinde ayarlaniyor

olmasi ile sonuglanir.

Yukarida agiklandidi gibi, birinci ayirma (S1') tekerlegin (W) capina (W) yaklasik olarak esit
fakat cok az daha klicuk clabilir ve ikinci ayirma {S2') lastigin (T) capina {To) yaklasik olarak
esit fakat ¢ok az daha ki¢lk olabilir. Buna gére, robotik kol (312), lastigi (T) ve tekerlegi (W)
okun, D2, yonine goére, ayirmanin (S1', S2") icinden geriye degdru (6rnedin, sola, L) ilerlettigi
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icin, Sekiller 12E-121'de gérilecedi (zere, lastidin (T) bir veya daha fazla dis lastik sirt)
ylzeyi {Tr) ve tekerlegin (W) alt jant ylzeyi (Wr.} ikinci ve (glnc lastik birlestirme cihazlan
(320b, 320c) ile birlesir ve disariya dogru iter, R' (bkz. Sekiller 12F-12G}.

ikinci ve Ggincu lastik birlestirme cihazlar (320b, 320c) lastigin, (T) robotik kolun (312)
badlandigi tekerledin, (W) sabit yonlendirmesine gdre esnemesine izin verecek gekilde,
lastide, (T) uygulanan harekete, Sekil 10B'de goruldudo tzere kismen direng (R) gosterehilir
(érnedin, ikinci ve Gguncl lastik birlestirme cihazlan (320b, 320c) ok, R, ytniune gore, karsi
“geri itme” kuvveti sadlayabilir). Yukarida aciklandidi gibi, geri itme kuvveti, R, érnegin, ikinci
ve Uclnci lastik birlegtirme cihazlanna 320b, 320c bagh yay (gésterilmemigtir) gibi istenen
herhangi bir yapidan kaynaklanabilir. Sekiller 12F-12| referans alinarak, geri itme kuvveti (R)
buyuk olgtde konik (st, lastik-yanak birlestirme yluzeyleri (322b™, 322¢™) lastidin (T) dig lastik
sirtt  yozeyinin  (T7) bir kisminm Cizlerken'/takip ederken, tekerlegin (W)} alt jant
ylzeyinin(WrL)bir kismini ‘izleyen’/takip eden ikinci ve Ugiinc lastik birlestirme cihazlarinin
(320b, 320c) yana dogru uzatilan tekerlek birlegtirme kisimlarinda (322b™, 322¢™) meydana

gelir.

Sekiller 11F-11I'da goriulecedi (zere, ikinci ve U¢lncl lastik birlestirme elemanlar (320b,
320c) tarafindan saglanan karsi geri itme kuvveti (R) lastigin (T} ikinci ayirma (S2') iginde ok,
D2, ybnine gore hareketi ile engellenen blylk 6lclde konik Ust lastik-yanak birlestirme
ylzeyinde (322b"™, 322c") meydana gelebilir, engellemenin sonucu olarak, lastigin (T) alt
damaginin (Ts.) esnemesine veya Sekiller 11F-111'da gérilecedi Uzere, tekerledin, alt dig
jant yizeyini (Wr.) sarmasina izin veriliyor olmasinin sonucu olacak sekilde lastik (T)
tekerlekle ilgili olarak deforme olur. Ok, D2, yénine gdre devam eden hareket, lastik (T) ve
tekerlek (W) ayirmadan (S1', 82') gectiginde, lastigin (T) alt damadinin {TeL) tekerledi (W)
diusme merkezi (Wpc) (bkz. Sekil 111), civarinda ¢ember i¢ine almasi ile sonuclanir.

ikinci ve Gguinci lastik birlestirme cihazlan (320b, 320c) tarafindan saflanan karsi geri itme
kuvvetine (R) ilave olarak, dérdinci, besinci ve altinci lastik birlestirme cihazlari tarafindan
(320d, 320e, 320f) ilave geri itme kuvveti RR ve RRR saglanabilir. Sekiller 11G ve 12G
referans alinarak, robotik kolun (312), ok, D2, yonline gére devam eden hareketi, lastidin (T)
dis lastik sirti yuzeyinin (Tt} on ucunun (Tr.e) (bkz. $ekil 12G), altinci lastik birlestirme
cihazinin (320f) kizad (322f"') ile temas etmesi ile sonuglanir; Sekiller 11F-12F ve 11G-
12G'de karsillastirmall olarak gérillecedi (izere, robotik kol (312) tekerlegi (W) ve lastidi {T)
ilerlettigi icin, aktuatdr (A1) kizag (322f") geri ¢ekebilir (ok, D2, yénine gére). Lastigin (T)
tekerlede (W) gore ydnlendirmesinin fiziksel manipllasyonuna yukarnda ac¢iklandigl gibi
katkida bulunmak icin, lastik {T) ayirma (S2") icinden ilerletildidi icin, altinc lastik birlestirme
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cihaz) lastigin (T) hareketini (ve “geri itme”, RR, sonucu clarak) engelleyebilecek sekilde,
altinci lastik birlestirme cihazinin (320f), ok, D2, yénine gdre geri gekme hizi, lastik (T) ve
tekerlegdin, ok, D2, yénine gore ilerleme hizindan daha yavag olabilir.

Alternatif uygulamada, lastigin (T) dig lastik sirti yazeyinin (T1} &n ucunun (Trie) kizak
(322" ile temas etmesi Gzerine, altinci lastik birlestirme cihazi (320f), ok, D2, yénine gdre
robotik kol (312) ile uyum i¢inde hareket edebilir; buna goére, kizak (322f"), lastigin (T)
manipulasyonuna yardimei oclmak icin ve lastik (T) ayirma (52"} icinden ilerletildigi icin lastigin
(T) engellenmesi igcin katkida bulunmasi gerekmeyen kaldirma ylzeyi olarak gbérev
yapabilecek, lastije (T) destek ylzeyi saglayabilir. Bir dider uygulamada, altinci lastik
birlestirme cihazi (320f), lastigin (T) dig lastik sirti yuzeyinin (Tr) 6n ucu (Tr.e} kizak (322"}
ile temas ettikten sonra statik sabit yonlendirmede kalabilir ve akabinde ok, D2, yonune gore,
robotik kol (312) ile uyum iginde hareket edebilir. Bir diger uygulamada, altinci lastik
birlestirme cihazinin (320f), ok, D2, yéniine gdre geri gekme hizi, lastigin (T) ve tekerlegin
(W) ok, D2, yénine gore ilerleme hizindan daha hizl olabilir (6rnegin, yukarida agiklandigi
gibi, statik yonlendirmede kaldiktan sonra). Buna gdére, birinci aktoatér (A1) lastigin {T)
tekerlede (W) gore, arzu edilen herhangi bir gekilde ydnlendirmesinin belirli bir fiziksel
manipllasyonunu kontrol etmek icin, altinci lastik birlestirme cihazinin (320f), ok, D2, yéniine

gore hareketinin zamanlamasini ve/veya hizini kontrol edebilir,

Sekiller 11H ve 12 H referans alinarak, aktOatorler (A2, A3) lastik-dis lastik sirti birlesme
direkleri {330d, 330e) dizisi lastidin (T) dis lastik sirti yazeyinin (Tt) kisimlari ile temas edecek
ve birlesecek sekilde, dérdinci ve besinci lastik birlestirme cihazlarinin (320d, 320e) lastigin
(T} dis lastik sirti yizeyine (Tt) dogru, sOrllmesi igin calistinlabilir. Akthatérler (A2, A3) lastik-
dis lastik sirti birlesme direkleri (330d, 330e) dizisine, lastigin (T) dis lastik sirti yiizeyinin (Tr)
on ucunun (Tr..e) (bkz. Sekiller 11G ve 12G), altinci lastik birlestirme cihazinin (320f) kizagi
(322f") ile temas etmesi 6ncesinde, esnasinda ve sonrasinda, lastigin (T) dis lastik sirt)
yOzeyinin (Tr) birlesme kisimlari ile temas etmesi igin tahrik verebilir; gésterilen uygulamada,
lastidin (T) dig lastik sirti yiizeyinin (Tt) 6n ucu (Tr.e) énce kizak (322f") (bkz. Sekiller 11G
ve 12G) ile temas eder ve ikinci olarak lastik-dis lastik sirti birlegsme direkleri (330d, 330e)
dizisi, lastidin (T) dig lastik sirti yizeyinin (Tt} birlegsme kisimlar ile temas eder (bkz. Sekiller
11H ve 12H).

Yukarida aciklanan ile biyik élgiide ayni sekilde, ikinci ve i¢iincl aktiatérler {A2, A3) lastik-
dis lastik sirti birlesme direkleri (330d, 330e) dizisini, lastigin (T) dis lastik sirti yizeyine (Tt)
goére yonlendirmesini ayirmak/birlestirmek igin geri ¢ekebilir/tahrik verebilir. E§er lastigin (T)
dis lastik sirti yizeyine (T1) gore yonlendirme birlestirmesi tahriki verilmigse, lastik-dis lastik
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sirti birlegsme direkleri {330d, 33Ce) dizisi, lastigin (T) tekerlede (W) gdre ydnlendirmesinin
manipulasyonuna katkida bulunmak igin, lastik (T) ayirma (S2" i¢inde robotik kol (312)
tarafindan hareket ettirildigi igin, lastigin (T) Ozerine “geri itme” (RRR) uygulayabilir. Alternatif
olarak, yukanda aciklanana benzer sekilde, lastik-dis lastik sirti birlegme direkleri (330d,
330e) dizisi, lastigin (T) manipulasyonuna yardimel olmak igin ve lastik (T) ayirma (S2")
iginden ilerletildigi igin lastigin (T) engellenmesi i¢in katkida bulunmasi gerekmeyen kaldirma

ylzeyi olarak gdrev yapabhilecek, lastie (T) destek ylzeyi sadlayabilir.

Sekiller 12H-12| referans alinarak, geri itme kuvveti (RRR) buyuk él¢ciide konik (st, lastik-
yanak birlestirme ylzeyleri (322b™, 322¢™) ile ayni bigcimde lastiin (T) dis lastik sirti
ylzeyinin (Tt} bir kismini ‘izleyen'/takip eden lastik-dis lastik sirti birlestirme direkleri (330d,
330e) dizisinde de meydana gelebilir. Lastik-chs lastik sirti birlestirme direkleri (330d, 330e)
dizisi tarafindan yapilan izlemeye, lastik-dig lastik sirti yizey birlegtirme elemaninin (322d™,
322e™) mafsalll baglantisi ve dérdiinci) ve besginci lastik birlestirme cihazlarinin (320d, 320e)

gbvdesi (322d', 322¢') tarafindan izin verilir.

Sekil 121 referans alinarak, robotik kol (312), lastidi (T) ayirma (S2Y) iginde hareket
ettirdiginde, ok, D2, yénine gbre hareket, ilave olarak, dérdiinci ve besinci lastik birlestirme
cihazlarini (320d, 320e), Sekil 12A’da gésterilen ile bluyuk dlgiide ayni ok, RRR, yénanun zitti
ok, RRR’, yéniine gdre “hazir yénlendirme” durumuna geri ¢ekebilecek, ikinci ve {glnci
aktuatsrleri (A2, A3) durdurabilir. llave olarak, Sekil 121'da gorilecedi Uzere, ikinci ve Ugiincl
lastik birlestirme cihazlan (320b, 320c), 6rnedin, tamamen genigletilmis “geri itme” kuvveti (R)
saglayan yayin (gésteriimemistir) sonucu olarak, Sekil 12A’'da gosterilen ile buyik élgude
ayni *hazir yénlendirme” durumuna geri dénebilir. Sekil 11J referans alinarak, lastigin (T)
artik tekerlege (W) iglem alt islem grubu (300} ile monte edilmis olmasinin sonucu olarak,
robotik kol {312), lastik-tekerlek tertibatin (TW) &rnegin, bir diger alt islem grubuna, érnegin,
0st damagin(Teu)ist damak yuvasinin (Wsu) bitisigine ve alt damagin (Tz} alt damak
yuvasina (Ws.) oturmasina neden clabilecek, lastik-tekerlek tertibatini (TW) sisirmek icin
sisirme alt iglem grubuna (g&steriimemistir} tagimak icin, okun, D1, bUyUk &lgcide zitti olan

ok, D1, ybnune gére yukari dogdru hareket edebilir.

Sekil 13A referans alinarak, lastik-tekerlek grubunun (TW) iglem alt islem grubu (400),
uygulamaya gore gasterilmistir. Islem alt islem grubu (400) islemi ile yapilan “iglem”, lastik-
tekerlek tertibati (TW) olusturmak icin lastigi, (T)tekerlege, (W)'badlama” veya “montaj’
teknigini icerebilir. “Baglama” veya “monta)” teknidi, tekerlegin (W) gecit (Tp) igine girecegi
erkek kisim, lastigin (T) disi kisim olacak sekilde referans gosterilebilecek lastik (T) ve
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tekerledin (W) fiziksel clarak birlesmesi, badlanmas| veya bir araya gelmesi anlamina
gelebilir,

Asadida aciklandigi ve sekillerde gasterildigdi Gizere, alt islem grubunun (400) istenen iglem
sonucu, lastik-tekerlek tertibati {TW) olusturmak i¢in lastigin (T} ve tekerlegin (W) baglanmasi
veya montaji olmakla birlikte, igslem alt iglem grubu (400} lastik-tekerlek tertibatinin (TW)
lastiginin (T} gcember hava delidini (Tac) sisirmez ve iglem alt islem grubu (400), lastidin (T)
tekerlegin (W) ast damaginin (Tgy) veya alt damaginin (Te.) bitisik tist damak yuvasina (Wsy)
ve alt damak yuvasina (Ws.) “octurma” teknigine katkida bulunmaz (¢inki “oturma” teknigi,
tipik olarak lastik-tekerlek tertibatinin (TW) sisirildidi yerlerde sisirme adimindan olusur).
Buna gore, lastigin (T) tekerlege (W) baglanmasi veya takilmasi Ozerine, lastidin (T) st
damagl (Tsu) veya alt damadi (Te) tekerlegin (W) dis gember yizeyine (Wc¢) yaklasik

ayarlanabilir ve/veya bitigik yerlestirilebilir.

Uygulamada, islem alt islem grubu (400) “tekli hiicre” ¢alisma islem grubunun bir pargasi
olarak danhil edilebilir. Tekli hicre ¢alisma islem grubu, lastik-tekerlek tertibati (TW) islemine
katkida bulunan baska alt islem gruplan (gdsteriimemistir) icerebilir; dider alt iglem gruplari
ornedin: sabunlama alt iglem grubu, sikilama alt islem grubu, sisme alt islem grubu, isaret
eslestirme alt islem grubu, dengeleme alt islem grubu ve benzeri gruplan icerebilir. “Tekli
hucre” terimi, kismen montaji yapilmis lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj hatti boyunca
“devredilmesi” icin geleneksel montaj hattinda farkl bir sekilde ayarlanabilecek, ayn ¢aligma
islem gruplarinin birgodunu gerektirmeden lastik-tekerlek tertibatinin (TW) Uretimine katkida
bulunan alt islem gruplarini belirtir (6rnegdin, “devretme”, montaj hattinin galisma islem grubu
tarafindan tutulacak, Gzerinde cgalisilacak ve ilave islem igin montaj hattindaki bir sonraki
calisma islem grubuna aktarilacak, kismen montaji yapilmig lastik-tekerlek tertibati (TW)
gerektiren montaj hattl anlamina gelmektedir). Bunun yerine, tekli hiicre ¢alisma iglem grubu,
lastik-tekerlek tertibatinin (TW) montaj isleminde belirli gdrevlerin her birini yerine getiren
bircok alt islem grubu barindiran galhigma iglem grubu saglar. Bu montaj islemi, burada ya
minimize edilen ya da tamamen devreden cikarilan lastik velveya tekerlek “devretme’
isleminin yerine gecer. Bu itibarla, tekli hiicre ¢alisma iglem grubu, montaj hattini tanimlayan
caligma iglem gruplarinin her biri igin ayrn ayr bakim yapma imkani da sadlarken, geleneksel
lastik-tekerlek tertibati ile ilgili tasinmaz mal alani edinme/kiralama ile iligkili maliyeti ve
yatinmi belirgin sekilde azaltir. Dolayisiyla, lastik-tekerlek tertibatinin {TW) Oretiminde tekli
hiicre galisma islem grubu kullanildigl zaman sermaye yatirimi ve insan gézetimi belirgin
sekilde azalir.
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Sekil 13A referans alinarak, alt islem grubu (400) islemi bir cihaz (412) icerir. Cihaz {(412)
robotik kel olarak referans gosterilebilir. Robotik kol (412) tekli hiicre galisma islem grubunun
alt igslem gruplarinin birgogu (&megin, islem alt iglem grubu (400) dahil) ile ilgili clarak biylk
oranda merkezi konuma yerlestirilir. Robotik kol (412), sasiye (G) bagh alt kisim/gévde

kismina (gésterilmemistir) takilabilir veya buradan uzatilabilir.

Robotik kol (412}, uc etkileyici (414) icerebilir. Ug etkileyici (414), tekerledi (W) robotik kola
(412) cikarlabilir sekilde sabitleyen, ¢ene, tutucu veya baska araclar icerebilir. Ug etkileyici
{414), robotik kolun (412) islem alt islem grubunun {400) yurttoldadu prosedirin tamami
suresince tekerlegi (W) tutabilmesine ve serbest birakmamasina olanak saglar {ve lastik-
tekerlek tertibatinin {TW) montaj prosediriinin tamami suresince eger tekli hiicre galisma
islem grubunda uygulanirsa, tekerledi (W) tutabilme ve serbest birakmama kakiliyeti). Buna
gore, ug etkileyici (414), lastik-tekerlek tertibatinin {TW) sonraki alt iglem grubuna(gruplarina)
(gdsterilmemistir} “devredilmesi” igin robotik kol (412} ihtiyacini minimize eder veya devreden
cikarir.

Islem alt islem grubu {400) sunlar iceren birgok islevi / gbrevi yerine getirebilir: (1} lastik
havuzu alt islem grubu ve {2) montaj alt islem grubu. Lastik havuzu alt islem grubu, tipik
olarak daha sonra tekerlege (W) baglanmasi i¢in “hazir” konumda ayarlanabilecek, bir veya
birden fazla lastigi (T) icerir. Montaj alt islem grubu, tipik olarak lastigin (T) tekerlege (W)
baglanmasinda yardimci olan yapiy! icerir (6rnedin, lastigin (T) gegidi (Tr) icinde tekerledin

(W) kontrol altinda tutulmasi).

Sekil 13A referans alinarak, islem alt islem grubu (400), tekerlegin (W) robotik kela (412) ug
etkileyicisinde (414) baglanmasi ile baslatilabilir. islem alt islem grubu (400) ayrica, lastik, (T)
destek eleman) {416} (zerine yerlestirilerek de baslatilabilir. Destek elemani (416), birinci bir
destek elemani (416a), ikinci destek elemani (416b), Uclinch destek elemani (416¢) ve
dordinct destek elemani (416d) icerebilir. Birinci, ikinci, uglnct ve dérdincy destek
elemanlarinin (416a, 416b, 416¢,416d) her biri Ust yuzey (416') ve alt ylzey (416") igerir.

Birinci, ikinci, Ggtncl ve dérdincl destek elemanlarinin (416a, 416b, 416¢, 416d) her birinin
alt yOzeyi (416"} sirasiyla en az bir birinci ayak elemanina (418a), en az bir ikinci ayak
elemanina {418b), en az bir O¢lincl ayak elemanina {418c) ve en az bir dérdincl ayak
elemanina (418d) badlanabilir. En az bir birinci, ikinci, GOgincli ve dordUncl ayak
elemanlarinin (418a, 418b, 418c, 418d) her biri sirasiyla, birinci, ikinci, tgincd ve dérdinci
destek elemanlannin {416a, 416b, 416¢c, 416d) her birini alttaki sasi yizeyinden (G)
kaldirmak veya aralamak i¢in uzunluk i¢cerir. Bununla birlikte, robotik kol (412) destek
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elemanina (416} direk olarak badlanmaz (ancak, bunun vyerine sasiye (G) badlanabilir),
robotik kelun (412) ara yiz yapahilecedi (asagidaki tarifnramede aciklanan D1-D5
hareketlerinin sonucu olarak) ve/veya destek elemanlarinin (416) sasiye (G) baglayan ayak
elemanlarindan (418a-418d) dolay, sasiye (G) crtak baglanti vasitasiyla destek elemanina

(416) dolayh bir sekilde baglandigi séylenebilir.

Islem alt islem grubu (400) aynca lastik baglama cihazlarinin (420) bircogunu icerebilir.
Lastik birlegtirme cihazlarinin (420) bircogu, birinci destek elemaninin (416a) st ylzeyine
(416") bagl birinci lastik birlestirme cihazi (420a), ikinci destek elemaninin (416b) st
ylzeyine (416"} bagh ikinci lastik birlegtirme cihazi (42C0b) ve Gglincl destek elemaninin
(416¢) st yuzeyine (418") badl Ggunci lastik birlegtirme cihazi (420c) icerebilir.

Sekiller 13B-13C referans alinarak, birinci lastik birlestirme cihazi (420a), bir veya daha fazla
braket {422a") tarafindan desteklenen biyik ¢lgide silindirik gévde (422a') icerir. Bir veya
daha fazla braket (422a"), biyuk olcude silindirik gévdeyi {422a'}, birinci destek elemaninin
(416a) Ust ylzeyinden (416') uzak mesafede destekleyebilir. Bir veya daha fazla braket
(422a™), braket ciftleri icerehilir. BayOk dlcide silindirik gdvdeyi (422a'"), eksenel gegidi olan
boru seklinde bir gbvde olabilr. Merkezi pim (gosteriimemistir) eksenel gegit iginde
yerlestirilebilir. Merkezi pim (422a™) braket ¢iftlerine (422a") baglanabilir ve sabitlenebilir,
buna gore, buylk ¢lgtde boru seklindeki silindirik gdvde (422a") bluylk élgtide boru seklindeki
silindirik goévdenin (322a') merkezi piminin (322a") sabit yonlendirmesi ile ilgili olarak
doénme/yuvarlanma hareketine izin verilecek sekilde merkezi pimin (322a"™) yakinina hareketli
sekilde yerlestirilebilir. Alternatif olarak, buayik dlgiide silindirik gévde (4223") eksenel gegit
icermeyebilir ve braket ciftlerine {4223") donebilir baglantii veya hareket edemeyen

sabitlenmis olabilir.

Sekil 13A referans alinarak, ikinci lastik birlestirme cihaz) (420b), ikinci destek elemaninin
(416b) Ost ylzeyinden {416") uzatilabilecek birinci lastik-cig lastik sirtt birlestirme diregi
(430a) igerir. Uciincil lastik birlestirme cihazi (420c), Gglnct destek elemaninin (416¢) ast
ylzeyinden (416"} uzatilabilecek ikinci lastik-dig lastik sirti birlestirme diredi (430b) icerir.
Sekil 13B referans alinarak, ikinci ve tgincl destek elemanlar (416b, 416c) bosluk veya
birinci ayirma (S1) ile ayrilmiglardir. Birinci lastik-dig lastik sirti birlesme diredi (430a), ikinci
lastik-dis lastik sirti birlesme diredi (430b) bosluk veya ikinci ayirma (S2) ile ayrilmistir.
Dordiincl destek elemani (416d), ikinci ve (c¢iincl destek elemanlarindan (418b, 416c)
bosluk veya ayirma (S3) ile ayriimistir.
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Ikinci ayirma (S2) birinci ayirmadan (S1) daha fazladir. Biringi ayirma (S1)tekerlegin (W)
capina (Wp) yaklasik olarak esit fakat gok az daha buyuk olabilir, ayrica lastik ¢api (To)/
merkez kiris (Tcz) birinci ayirmadan (S1) daha fazla olabilir. ikinci ayirma (S2) lastigin (T) sol
kirisine (Tc1) ve sag kirisine (Tcs) yaklasik olarak esit olabilir; ayrica lastik capi (To) merkez
kirig (Tcz) ikinci ayirmadan (S2) daha fazla olabilir. Uglinct ayirma (S3), yaklagik olarak
tekerlegin (W) capina (Wp) esit ama ¢ok az daha fazla ve lastigin (T) ¢apindan (Tp) daha
kiigtk olabilir.

Sekil 14A’da Sekil 15A referansi ile goraldiga Gzere, lastigi (T) tekerlege (W) baglamadan
once, st lastik deligi (Tou) ve alt lastik delidi (ToL) capi (Tr.o) déhil etmek igin gegidi (Tp)
tanimlamasi igin lastidin {T) serbest, ejimsiz yonlendirme ile ayarlanacagi séylenebilir. Lastik
(T} nihayetinde tekerlede (W) badlandidl zaman (bkz. érnedin, Sekil 14J), ust damak (Teu) ve
alt damak (Te.) yakin olarak ayarlanabilir ancak tekerlegin (W) sirasiyla ist damak yuvasinin
(Wsu) ve alt damak yuvasinin (Wg) bitisigine oturmaz, daha sonra, lastigin (T)
sisiriimesinden sonra, 6érmegdin, sisirme alt islem grubunda (gdsterilmemistir), Gst damak (Teu)
ve alt damak (Tg.} tekerlegdin (W) sirasiyla tst damak yuvasina (Wsy) ve alt damak yuvasina
(Ws) oturtulabilir (6rnegin, bitiside yerlestirme). Ayrica, lastik (T) tekerlede (W) baglandig
zaman (bkz. 6rnedin, Sekil 14J), lastigin (T) gecidin (Te) capi(Teo) blylk dlgiide dairesel ve
lastigin (T) birinci serbest, edimsiz ydninian kendi geometrisi ile baylak &lgiide ayni olmasi

icin ikinci bayuk ¢lcide serbest fakat bir sekilde egimli olarak ayarlanacadi sdylenebilir.

Sekil 14A referans alinarak, robotik kol (412), “hazir” konuma ayarlanmis lastidi (T) iceren,
destek elemani (418) ile ilgili olarak aynimis yonde ayarlanir. "Hazir" konum, birinci lastik
birlestirme cihazinin (420a), buyok élcide silindirik gdvdesine (422a'} bitisik ayarlanan
lastigin (T) alt yanak yuzeyinin {Tsl) bir kismini igerebilir. *Hazir" konum, ayrica lastidin (T)
birinci destek elemaninin (416a) Ust ylzeyi (416"} ile ilgili olarak birinci agisal kayma yonlinde
(8+) ayarlanmasini da icerehilir.

Lastigin (T) birinci acisal kayma y6nl (84)birinci lastik birlestirme cihazinin (420a), buyuk
dlctde silindirik gdvdesinin (422a'"} birinci destek elemaninin (416a) ust ylzeyi (418') ile
iliskisinin ayni duzlemli olmamasindan kaynaklanabilir, su sekilde:

1. (1) alt yanak ylzeyinin (Ts.) birinci kisminin(Ts..1}birinci destek elemaninin (416a) Ust
ylzeyine {416") bitisik ayarlanmasindan (2) alt yanak ylUzeyinin (Ts.) ikinci Kisminin (Tsi.2)
birinci lastik birlestirme cihazinin (420a) blyiik élgiide silindirik gévdesine (422a") bitisik
ayarlanmasindan (Sekil 14A’'da, ikinci kismin (Tsi2) Sekil 13A'nin enine kesit referans
cizgisinin géranim hattindan dolayr goésteriimedigini, fakat bununla birlikte, Sekil 15A'da
gosterildigini unutmayiniz} ve (3) alt yanak yazeyinin (Ts) 0¢anct kisminin (TeL.s) biringi
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lastik birlestirme cihazinin  (420a) biylk d&lclde silindirik gévdesine (422a') bitisik
ayarlanmasindan. Buna gére, destek elemani (416}, lastik (T) birinci agisal kayma yoénine
(61) ayarlandigl zaman destek elemaninin (416) Ust ylzeylerinin (416', 422b', 422c¢") diger
kisimlan ile direk temas haline olmayan lastigin (T) alt yanak yizeyinin (Ts ) kisimlar
tutulurken, lastigin (T) alt yanak yuzeyi (Ts) igin Tsua,TsLz, TsLs'te UG nokta destedi (Sekil
13A’da daha net gésterilmigtir) saglayabilir.

Islem alt islem grubu (400), robotik kolun (412) hareketini yénlendiren (oklar, D1-D5, ydniine
gore- bkz. Sekiller 14A-14J) motora (M) (bkz. érnegin, Sekil 13A) bir veya daha fazla sinyal
géndermek igin kumanda cihazim (C) (bkz. 6rnedin, Sekil 13A) baslatarak montaj
prosedirlnd yaratebilir. Hafizada depeclanmis girdilere gére kumanda cihazi (C) ile octomatik
calistirmaya alternatif olarak veya ilaveten, hareket, D1-D5, bir veya daha fazla manuel,

operatdr girdisinin sonucu olabilir (6rnedin, kol, digmeye basiimasi veya benzeri gekillerde).

Sekil 14A'da gorilduga tzere, okun, D1, yénune gdre birinci, asadiya (D) hareket robotik
kolun (412) destek elemanina (416) gore ayriima ydninl azaltabilir. Sekil 14B referans
alinarak, ok, D1, yénlne gore hareket, asadidakilerin yerlesmesi Uzerine kesilebilir. (1)
tekerlegin (W) alt jant yOzeyinin (Wr.) birinci (6rnedin, sol) kisminin, lastidin (T) (st yanak
ylOzeyinin {Tsu) birinci kismina {&rnegdin, sol) bitisik ve (2) tekerlegin (W) disme merkezinin
{(Whoe) bir kismi lastigin (T) st damaginin (Teu) birinci (drnegin, sad) kismi ile ilgili olarak
ayrilmig iligki icinde yerlegtirilecek sekilde tekerledin (W) alt damak yuvasinin (Ws.) ikinci

kisminin ve disme merkezinin (Woc) lastigin (T) gecidi (Te) igine.

Sekil 14B referans alinmaya devam edilerek, ok, D2, yéniine gére ikinci hareket, tekerlegin
(W) ileriye dogru (6rnedin, saga, R) hareket etmesine neden olabilir. Sekil 14C referans
alinarak, ok, D2, yénlne gore hareket, tekerledin (W) disme merkezi (Wpc) ile lastigin (T) st
damaginin (Tgu} birinci (6rnedin, sad) kismi ile ilgili olarak ayrilimig iligkisinin, tekerledin (W)
dusme merkezi (Woc) ile lastidin (T) Ust damaginin (Teu) birinci (drnedin, sag) kisminin
birbirleriyle direkt temas edecek sekilde azaltiimasi ile sonuglanir. Sekil 15C’ye referansla,
lastidin (T) lastik dis sirt ylzeyi (T+) birinci lastik-lastik dig sirti birlestirme diredi (430a) ve
ikinci lastik-lastik dis sirti birlestirme diredi (430b) ile iligkili olarak fakat ayrilmig iligki ile

ayarlanir.

Tekerledin (W) disme merkezi (Wpc) ile lastidin (T) Ust damaginin (Teu) birinci (&rnedin, sag)
kisminin neticede birbirleriyle direkt temas ediyor oclmalarinin senucuna ilave olarak, ok, D2,
yonlne goére hareket ayrica tekerlegin (W) alt jant ylzeyinin (Wgy) lastigin (T) Ust yanak
yhzeyinin (Tsu) birinci (érnegin, sol) kismi ile ilgili olarak yénlendirmesinin degdigmesi ile
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sonuglanir. Ornegin, Sekil 14C’de gérillecedi (zere, ok, D2, yoniine gére hareket, tekerlegin
(W) alt jant yuzeyinin (Wry) lastigin (T) Ust yanak ydzeyinin (Tsu) birinci (drnegin, sol) kismi
ile daha az miktarda zit iliski icinde fakat lastigin (T) Ust damaginin {Teu) sol kismi ile daha

fazla zit iligki icinde ayarlaniyor oclmasi ile sonuglanir.

Sekiller 14C-14D referans alinarak, tekerledin (W) digsme merkezi (Whpc) ile lastigin (T) tst
damaginin {Tgy) hirinci (&rnedin, sad) kismi neticede birbirleriyle direkt temas ettikten sonra,
ok, D2, ydnlne gore ilave hareket, lastigin (T} dis lastik sirt1 yiizeyi (T+) birinci lastik-dig lastik
sirtl birlegtirme diredine (430a) ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme diredine (430b} daha
yakin hareket ettigi icin, Sekiller 14D ve 15D'de gérillecedi Ozere, dis lastik sirtt ylizeyi (Tr)
son olarak hem birinci lastik-dig lastik sirti birlestirme diregi {(430a) hem de ikinci lastik-dig
lastik sirti birlegtirme diredi (430b) ile direk temasa ayarlanacak sekilde, lastidin (T) alt yanak
ylzeyinin (Ts.) birinci lastik birlestirme cihazinin (420a) buyuk élgiude silindirik gévdesi

(422a") boyunca soldan sada dogru siriklenmesi ile sonuglanir.

Sekiller 14D-14F referans alinarak, tekerlegin (W} ok, D2, ydnine gére ileriye dogru
(6rnedin, sada, R) ilk hareketinin sonucu olarak, lastik (T) sol kiristen (Tc1) sag kirise (Tcs)
dogru birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme direkleri (430a, 430b) tarafindan
olusturulan ikinci ayirma (S2) iginden ilerler; ¢unk( lastigin (T) sol kiris (Tca)ile sag kirig (Tcq)
arasindaki kirigleri (6rnedin, merkez kiris (T¢o) dahil) sol kiristen (Tca) ve sad kiristen (Tcq)
daha uzun oldugu icin, hirinci ve ikinci lastik-dig lastik sirti birlegsme direkleri (430a, 430b),
lastigin (T) ikinci ayirma (S2) icindeki hareketini engeller.

Yukarida agiklanan miidahalenin sonucu olarak, lastigin (T) gecidinin (Te) capi (Tr.p) dairesel
sekil yerine blyik dlgiide oval sekil igermek igin gegici clarak alt Ust edilecek sekilde, lastigin
(T} sekli gecici olarak bozulur. Buna gdre, biytk dlcilde ayni bicimde, (st lastik delik ¢api
(Tou-o) ve alt lastik delik ¢capl {ToL.p) dairesel sekil yerine blytk élglide oval sekil icermek igin
gegici olarak alt st edilir.

Ust lastik delik gapinin {Toup) ve alt lastik delik ¢apinin (ToLo) oval sekli, lastigin (T) Ost
damaginin {Tgy) tekerlegin (W) dis cember ylzeyi (Wc) ile temas eden kismini azaltir (ve
sonug olarak, surtinme) ve bu lastigin (T) tekerle§e (W) en azindan kismi olarak montajinin
gerceklegsmesine izin verir. Buna gére, Sekiller 14D-14F ve 15D-15F'de gdrillecedi Uzere,
tekerlek (W} ok, D2, yonlne gore, lastigi (T) ikinci ayirma (S2) iginden ileriye {6rnedin, sada,
R} ilerlettigi icin, capindaki {Tou.c) en az oval deformasyan, lastigin (T) Ust damagdinin {Tsu)
sol kismi, lastigin (T) Ust damagdinin (Teu) sol kismi ile buylk Slghde zith yonden, Sekil
14E'de gorulecedi Gzere, tekerlegin (W) dis ¢ember ylzeyinin (We) ve disme merkezinin
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(Wpe) bir veya birden fazlasi ile biyik 8lciide bitisik farkh bir yonlendirmeye dogru hareket
ettirildigi icin, tekerlegin (W) alt jant yOzeyi (Whad} lastidin (T) Ost damadina (Tsy) daha az
direng gosterecek veya midahale edecek sekilde, lastifiin (T) Ust damaginda (Teu) oval

deformasyonla sonuglanir.

Sekiller 14F ve 15F, referans alinarak, sol kirig (Tc+) ikinci ayirma icinden (S2) birinci ve ikinci
lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin (430a, 430b) geriye dodru (&rnedin, sola, L)
yonunden, birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme direklerinin (430a, 430b) ileriye
dogru (6rnegin, sada, R) ydnine ilerletildijinde, lastigin (T) 0st damaginin (Teu) ¢emberinin
tamaminin, tekerledin (W) bir veya birden fazla dis ¢ember yizeyine (W¢) ve disme
merkezine (Wope) bitisik/yakin én “montajlil konumda™ ayarlandi§i stylenebilir. Bununla
birlikte, gosterildigi gibi, lastigin (T} alt damadinin (Ts.) ¢gemberinin tamaminin, lastidin (T) alt
damaginin (Te.) tekerlegin (W) herhangi bir kism ile ilgili bitisik olmayan yénlendirmede

ayarlanmasindan dolayi, “montajli olmayan konumda” ayarlandigi séylenebilir.

Sekil 14F'de goérulecedi Uzere, ok, D2, yéniine gére hareket, tekerledin (W) ucinch ayirma
(S3) Uzerinde ayarlanmasi (zerine kesilebilir. Daha sonra, $ekil 14F’de gbrilecedi Uzere,
tekerledi (W) destek elemanina (416) hareket ettirmek icin ok, D3, ydnine gdre ikinci,
asadlya dogru (D) hareket gorulebilir. Sekil 14G referans alinarak, ok, D3, ydniine gtre
hareket, asadidakilerin yerlesmesi Gzerine kesilebilir: (1} lastidin (T) alt yanak ylzeyinin (Ts.)
sol kisminin ikinci destek elemaninin (416k) ve Gclncl destek elemaninin (416¢) her birinin
ust yluzeyine (416") bitisik, (2) lastigin (T} alt yanak yuzeyinin (Ts.) sag kisminin dérdincu
destek elemaninin (416d} Ust ylzeyine (416') bitisik ve (3) tekerlegin (W) alt damak
yuvasinin (Ws_) hem ikinci destek elemani (416b) hem de Uglinci destek elemani (416¢) ile
biyilk élgiide ayni duzlemli. llave olarak, Sekiller 14F-14G'de gérilecegdi Gzere, ikinci ve
OctincO destek elemanlarinin (418b, 416c¢) (st yuzeyi (416') ayni dizlemli degillerdir fakat
dordinci destek elemaninin (418d) st ylizeyinin (416") yonlendirmesi ile karsilastirildidinda,
daha yuksek yonlendirme ile ayarlanmiglardir.

Sekil 14G'de gérulecedi Uzere, ok, D3 ydnlne goére hareketin sonucu olarak, lastigi (T)
tekerlek (W) ile ilgili “daha fazla montajli” yonlendirmeye ayarlamak igin, tekerlegin (W)
lastigin (T) gecidi (Tr) i¢ine si§dirimasina izin verilir. Sekil 14G’de gérilecedi Uzere, ok, D3,
yonune gdre hareket su sekilde sonuglanir: (1) tekerlegin (W) alt damak yuvasinin (Wey)
birinci (6rnedin, sol) kismi ve disme merkezi(Wope)lastigin (T} gecidi (Te) disina
yonlendiriliyor olmalari ve lastigin (T} alt damadinin {Te.) sol kismi ile zit yén olusturacak
sekilde ayrilmalarl ve (2) lastigin {T) alt yanak yGzeyi (Te) dérdinct destek elemaninin
(416d) Ust yuzeyine (416"} bitisik yerlestirilecek sekilde, tekerledin (W) alt dis jant ylzeyinin
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(Wr1) sag kisminin, alt damak yuvasina (WsL) yakin olmasi ile ve (3) tekerlegin (W) diisme
merkezi (Wpc) lastigin (T) alt damagdinin (Tel) sag kismina bitisik yerlesirken (4) lastigin (T)
Ost damaginin (Tey) tekerlegin (W) cember ylzeyini {(Wc) biylk dlgide cevrelemesi ile.

Sekil 14G referans alinarak, ok, D3, yénune gére hareket durdurulduktan sonra, tekerlegi
(W) destek elemanindan (416) uzada hareket ettirmek icin ok, D4, ydnine gbére yukariya
dodru hareket (U) meydana gelebilir ve daha sonra ok, D5, yénine gore sola, L, dogru,
geriye dogru hareket meydana gelebilir. Ok, D4, ydnlne gére yukariya dodru hareket (U)
tekerlegin (W} alt damak yuvasinin (Ws.) hem ikinci destek elemani (416b) hem de Ggincl
destek elemani (416c) ile artik daha fazla blyik dlgide ayni dizlemli olmamasiyla, fakat
bunun yerine, tekerlegin, alt damak yuvasinin (Ws.) ve alt dis jant ylzeyinin (Wri) en
azindan hem ikinci destek elemaninin (416b) hem de Uglncl destek elemaninin (416c) st

ylzeyi (416"} Gzerinde ayarlanmasi ile sonuglanir.

Sekil 14H referans alinarak, tekerledin (W) ok, D5, yonine gdre geriye dogru (6rnedin, sola,
L) hareketinin sonucu olarak, lastik (T) birinci ve ikinci lastik-dis lastik sirti birlestirme
direklerine (430a, 430b) dogru ve sol kiristen (Tcq) sad kirise (Tca) kadar birinci ve ikinci
lastik-dig lastik sirti birlestirme direkleri (430a, 430b} tarafindan olusturulan ikinci ayirma (S2)
icinden, yukarida agiklanan benzer sekilde ilerler, ¢link( lastigin (T} sol kiris (T¢+) ile sag kirig
{Tca) arasindaki kirisleri (6rnedin, merkez kiris (Tc2) dahil) sol kiristen (Tcq) ve sag kiristen
(Tcs) daha uzun oldugu icin, birinci ve ikinci lastik-dig lastik sirtl birlegsme direkleri (430a,

430b), lastigin (T) ikinci ayirma (S2) icindeki hareketini engeller.

Yukarda agiklanan midahalenin sonucu olarak, lastigin (T) yukanda agiklanan ile ayni
sekilde, gegidinin (Tp) ¢capi (Tp.o) dairesel sekil yerine buylk élglide oval sekil icermek igin
gecici olarak alt tst edilecek sekilde, lastigin (T) sekli gecici olarak bozulur. Buna gdre, biyik
Slgiide ayni bigcimde, (st lastik delik cap) (Tou.n) ve alt lastik delik ¢apt (ToLp) dairesel sekil
yerine blyk &lcude oval sekil icermek igin gegici olarak alt 0st edilir.

Ust lastik delik ¢apinin {Toys) ve alt lastik delik gapinin (Toip) oval sekli, lastigin (T) alt
damaginin (Te) tekerlegin (W) dis cember yazeyi (We) ile temas eden kismini azaltir (ve
sonug olarak, sartinme) ve bu lastidin (T) tekerlege (W) “tam montajina” gegisinde lastik (T)
ile tekerlegi (W) kismen montajll hale getirmek i¢in lastigin (T) tekerlege (W) daha fazla
monte edilmesine izin verir. Buna gore, Sekiller 14H-141 ve 15H-15I'da gorilecegi lizere,
tekerlek (W} lastigi (T) ikinci ayirma (S2) icinden ok, D5, y&niine gdre geriye dodru (&rnegin,
sola, L) ilerlettigi icin, en azindan alt lastik delik capindaki (ToLo) oval defermasyon, lastigin
(T) alt damaginin (Te) sad kismi, tekerlegin (W) disme merkezi (Woc) ile ilgili olarak montajli
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olmayan yodnlendirmeden tekerlegin (W) disme merkezi (Woc) ile ilgili olarak montajli
yonlendirmeye (érnegdin, Sekil 14J) hareket ettirildigi i¢in, tekerledin (W) alt jant ylzeyinin
(Wr) sag kismi lastigin (T) alt damagina (Te )} daha az direng gosterecek veya midahale
edecek sekilde, lastigin (T) alt damaginda (Te.) oval deformasyonla sonuclanir. Sekil 141
referans alinarak, lastik (T) ikinci ayirma {S2) icinden hareket ettirildidi igin, lastigin (T) alt
yanak yuzeyi (Te) lastidin (T) alt damaginin (Ts) montajli olmayan yénlendirmeden
tekerledin (W) disme merkezi (Woc) ile ilgili olarak montajli yénlendirmeye hareketine
yardimci olmak i¢in buyak dlgude silindirik govde (4223} ile temas ettirilebilir veya egilebilir.
Sekil 14J referans alinarak, lastik (T) ikinci ayirma (S2) icinden, ok, D5, yénine gore,
tamamen hareket ettirildigi zaman, lastigin (T) (st damad) (Tsu) dis cember yizeyini (W¢)
cember igine alacak sekilde ve lastigin (T) alt damadi (Te.) tekerlegin (W) disme merkezini
{(Woc) cember igine aldidi ve bitisigine yerlestidi icin lastigin (T) tekerlege (W) monte edilecegi

stylenebilir.

Mevcut bulus, bununla ilgili 6rek niteligindeki belirli uygulamalara referans ile agiklanmuistir.
Bununla birlikte, yukanda aciklanan drnek nitelijindeki uygulamalar disinda, bulusun olasi
belirli uygulama sekilleri teknikte uzman kisiler tarafindan kolaylikla anlagilacaktir. Ornegin,
burada gosterilen uygulamalarin godu, tekerledin birlestiriimesini (robotik kol vasitasiyla) ve
tekerlegin Gzerine lastik monte edilmesi icin idare edilmesini tarif etmektedir. Bununla birlikte,
buradaki higbir sey, tekerledin Uzerine lastik monte edilmesi igin idare edilmesi mevcut
bulusunun kapsamini  sinirlandirmak  olarak yorumlanmayacaktir. Ornek niteligindeki
uygulamalar sadece aciklayicidir ve hichir sekilde sinirlayici olarak degerlendiriimemelidir.
Bu nedenle bulusun kapsami, énceki agiklamadan ziyade, ekli istemler ve bu istemlerin

esdederleri aracihdiyla tanimlanir.
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