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OZET
ESNEK NAKIL SISTEMI

Bir nakil sistemi her biri bir yukari dodru bakan kanala ve kanal icine yerlestiriimis en
azindan bir tasiyici tahrik Oyesine sahip olan uctan uca hizalanmis birgok ileri-
beslemeli yol segmentini icerir. En azindan bir tagiyici ileri-beslemeli yol segmenti
boyunca harekete yénelik olarak desteklenir. Her bir tasiyici, tasiyiciyr ilgili ileri-
beslemeli yol segmentleri boyunca hareket ettirmek (zere en azindan bir tasiyici tahrik
Uyesi ile igbirlidi yapan en azindan bir tahrik birlesme UOyesi igerir. Nakil sistemi ayrica
bircok ileri beslemeli yol segmentinden araliklandiriimis birgok geri dénus yolu

segmentini de icerebilir.
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ISTEMLER

1. Montaj-hatti Uretimine y&nelik olarak bir esnek nakil sistemi {200) olup,

asagidakileri icerir:

kisimlari nakleden bir yol {14};
bir dogrusal motor (236) fermunda bir tagsiyici tahrik Uyesi;
dogrusal motor (236) ile igbirligi yapan bir miknatis (264) formunda en

azindan bir tahrik birlesme lGyesini dahil eden en azindan bir tagiyici (206},

dzelligi

kisimlari bir montaj hattinin ¢esitli istasyonlar (12) arasinda nakleden yol
(14); ve

uctan uca hizalanmis birgok ileri-beslemeli yol segmentini (230) iceren yol
(14); ve

ileri-beslemeli yol segmenti boyunca uzunlamasina uzanan bir yukari bakan
kanal (234) tanimlayan bir agik (st yana sahip olan ve kanal (234) igerisine
yerlestirilmig bir iliskili tasiyici tahrik Gyesine sahip olan her bir ileri-beslemeli
yol segmenti (230); ve

bircok ileri-beslemeli yol segmenti {230} boyunca harekete yoénelik olarak
desteklenen en azindan bir tasiyici (208), her bir tasiyici (208), dogrusal
motorlarin (236} tastyiciylr (206) birgok ileri-beslemeli yol segmenti (230)
Uzerinde desteklenen diger tasiyicilardan bagdimsiz olarak ilgili yol
segmentleri (230) boyunca hareket ettirecedi sekilde ileri-beslemeli yol
segmentlerinin (230) dodrusal motorlan (238) ile isbirlidi yapan bir miknatis
(264) formunda en azindan bir tahrik birlesme Uyesi igerir; ve

tasiyicilarin (206) birgok yol segmenti (230) boyunca hareket ettiriimesine
yénelik olarak harekete gecirme kuvveti saglamak Gzere ve tasiyicilan (206)
yol segmentleri (230) boyunca istenen konumlarda hassas bir gekilde
pozisyonlandirmak Gzere etkinlestiriimis dogrusal moterlar (236) icermesi ile

karakterize edilmesidir.

2. Istem 1'e gére esnek nakil sistemi olup, ézelligi Uic dogrusal motorun (236) yol

segmentinin (230) kanalina (234) yerlestiriimesidir.
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istemler 1 veya 2'den herhangi birine gére esnek nakil sistemi olup, 6zelligi her
bir dogrusal motor (2386) ile iletisim halinde olan bir kontrolériin (238), tasiyicilar
(206) bircok yol segmenti (230} Uzerinde desteklenen diger tasiyicilardan (206)
bagimsiz olarak yol segmentleri (236) boyunca hareket ettirmek Ozere her bir

dogrusal motorun (236) igleyisini kontrol etmesidir.

Istemler 1, 2 veya 3'ten herhangi birine gére esnek nakil sistemi olup, ézelligi
her bir dogrusal motorun (236), bu belirli dogrusal motorun (236) isleyisini

kontrol eden bir tahsis edilmis kentrelér ile iletisim halinde olmasidir.

istemler 1 ila 4ten herhangi birine gére esnek nakil sistemi olup, ézelligi en
azindan bir tasiyicinin (206), ileri-beslemeli yol segmenti (stinde montaj

bilesenlerini desteklemek lzere konfiglire edilmig bir destek yapisi icermesidir.

istem 5'e gére esnek nakil sistemi olup, dzelligi en azindan bir tasiyicinin (206)
bir montajlama rayi (240) ve montajlama rayl (240) ile birlestiriimis birgok
tekerlek montaji (242) icermesi, ézellikle her bir ileri-beslemeli yol segmentinin
(230) kanali (234) tanimlayan birinci ve ikinci kargilikh olarak yerlestirilmis yan
duvarlan (252, 254) icermesi ve en azindan bir tasiyicinin (208) tekerlek
montajlarinin (242) yol segmenti {230) boyunca tasiyicinin {206} yuvarlanma
hareketini saglamak Uzere birinci ve ikinci yan duvarlan (252, 254)

birlestirmesidir.

Onceki istemlerden herhangi birine gére esnek nakil sistemi olup, 6zelligi ayrica
ugtan uca hizalanmis ve bircok ileri-beslemeli yol segmentinden
araliklandiriimis bir¢cok geri dénis yolu segmentini (230) icermesidir, burada her
bir geri donis yolu segmenti (230) geri donius yolu segmenti boyunca
uzunlamasina uzanan bir yukari bakan kanall (234) tanimlayan ve kanal (234)
icerisine yerlestirilmis bir dogrusal motor (236) formunda bir iligkili tagiyici tahrik

Giyesine sahip olan bir a¢ik (st yana sahiptir.

Istem 1'e gére esnek nakil sistemi olup, 8zelligi ayrica asagidakileri icermesidir:

- bircok ileri-beslemeli yol segmentinden {230C) birini destekleyen en azindan

bir ¢ift dikey geviri kulesi (44);
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desteklenen ileri-beslemeli yol segmentinin (130) bitisik ileri-beslemeli yol
segmentleri ile uzunlamasina hizalandidi bir birinci konfigiirasyon (140) ve
desteklenen ileri-beslemeli yol segmentinin (230) bitigik ileri-beslemeli yol
segmentlerine goére indirildidi bir ikinci konfigUrasyon (142) arasinda

ayarlanabilen dikey ceviri kuleleri (44).

9. Istem 8'e goére esnek nakil sistemi olup, 6zelligi dikey ceviri kuleleri ¢iftinin

montaj hattina gére tasiyicilarin (206) yikseltimesine ve indiriimesine ydnelik

olarak dizayn edilmesi ve/veya ceviri kuleleri ¢iftinin (44) montaj hattinin bir

istasyonunda (12) veya buna yerlestiriimesidir.

10.istem 8 veya 9'a gére esnek nakil sistemi olup, ézelligi ayrica asagdidakileri

icermesidir:

dikey ceviri kuleleri (44) ile iliskili en azindan bir alet tepsisi (46a - 46¢, 48a -
48c, 216};

dikey ceviri kuleleri (44) ikinci konfigurasyona (142) ayarlandiginda ve
desteklenen ileri-beslemeli yol segmenti (230) indirildiginde ileri-beslemeli
yol segmenti (230) Uzerinde desteklenen bir tasiyici (208} ile birlestirilebilen
en azindan bir alet tepsisi (46a - 46¢, 48a - 48¢, 216).

11.istem 10'a gére esnek nakil sistemi olup, 6zellidi ayrica asadidakileri

icermesidir:

ileri-beslemeli yol segmenti (230) dikey ceviri kuleleri (44) tarafindan
indirildiginde tasiyici (206) Uzerinde desteklenen bilesenleri alet tepsisi (46a
- 46¢, 48a - 48¢, 216) ile hizalamak (1zere alet tepsisi (46a - 46¢, 48a - 48c,
216) ile igbirligi yapan bir kelepce (130).

12. Onceki istemlerden herhangi birine gére esnek nakil sistemi olup, 6zelli§i ayrica

asagidakileri icermesidir:

en azindan bir ileri-besleme yol segmentine (230) bitisik en azindan bir
robot (42), en azindan bir robot (42) asagidakilerin en azindan birini

gerceklestirmek (izere adapte edilmistir:
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- kisimlari, bitisik ileri-beslemeli yol segmentinin (230) kanalinda (234) alinan
bir tasiyici (208) (izerine yerlestiriimesi veya

- bitisik ileri-beslemeli yol segmentinin (230) kanalinda (234) alinan bir
tasiyici  (206) UOzerinde desteklenen bir kisim (Ozerinde calisma

gerceklestiriimesi.

Kisimlari nakleden bir yol (14}, yol icinde (14) yer alan birgok ileri-beslemeli yol
segmenti (230) wve bircok ileri-beslemeli yol segmenti (230) boyunca
nakledilmek Uzere adapte edilmis en azindan bir tasiyici (206), bir dogrusal
motor (236) formunda en azindan bir tasiyici tahrik Gyesini iceren her bir ileri-
beslemeli yol segmenti {230), dogrusal motor (236) ile igbirligi yapan bir
miknatis (264) formunda en azindan bir tahrik birlesme lyesini iceren séz
konusu en azindan bir tasiyici (206) iceren bir esnek nakil sistemi (200)
kullanilarak bir montajlama bilesenleri yontemi clup, &zellii yontemin

asagidakileri icermesidir:

- bircok ileri-beslemeli yol segmentinin {230) biri (zerinde en azindan bir
tasiyicinin (206) desteklenmesi;

- tasiyiciyi ileri-beslemeli yol segmentleri boyunca hareket ettirmek Gzere en
azindan bir dogrusal motorun {236) etkinlestiriimesi, burada dodgrusal
motorun (236) etkinlestiriimesiyle tasiyicinin (206) hareketi, birgek ileri-
beslemeli yol segmenti (230) (zerinde desteklenen diger tasiyicilardan
badimsiz olarak gerceklestirilir;

- tasiyicinin {206) hareketinin durdurulmasi ve tasiyicinin (206) en azindan
bir dogrusal motor (236) kullanilarak bir secilen istasyonda
pozisyonlandiriimasi; ve

- bir robotik manipilatér (42) kullanilarak en azindan bir montaj igleminin

gerceklestiriimesi.
Istem 13'e gore yoéntem olup, 6zelligi en azindan bir montaj isleminin tasiyici
tzerinde bir bilegenin yerlestiriimesi, bir bilesenin tasiyicidan ¢ikariimasi veya

en azindan iki bilegenin birlestiriimesinden en azindan birini icermesidir.

Istem 14'e gdre ydntem olup, 6zelligi ayrica asadidakileri icermesidir:
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bir bos tasiyicinin (206) bircok ileri-beslemeli yol segmentinin (230) birinden
¢lkariimasi,

cikartilan tagiyicinin (206) bircok geri dénis yolu segmentini (230) iceren bir
geri dénds hatti (202) Gzerine yerlestiriimesi, her bir geri dénis yolu
segmenti (230) bir dogrusal motor (236) formunda en azindan bir tasiyici
tahrik Gyesi icerir; ve

tasiyiciy1 (208) geri dénus yolu segmentleri (230) boyunca hirgok ileri-
beslemeli yol segmentinin {230) bir baglangi¢c noktasina dogru bir yénde
hareket ettirmek UGzere en azindan bir dogrusal motorun (236)

etkinlestiriimesi.
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TARIFNAME
ESNEK NAKIL SISTEMI

Teknik Saha

Bulus genel olarak materyal tagima sistemleri ve daha 6zel olarak, montaj hath

tretimine ydnelik olarak nakil sistemleri ile ilgilidir.

Alt Yapi

Montaj hattl Gretimine ydnelik materyal tagsima sistemleri genel olarak bir¢ok kisimdan
veya alt montajdan bir montajin verimli ve hizli bir sekilde Gretimini kolaylagtirmak
Uzere tasarlanir. Bu tir materyal tasima sistemlerine &zellikle uyan bir alan otomotiv
imalatidir. Ornedin, materyal tasima sistemleri, bir aracin sac metal gévdesinin
montajina, glic aktarma organlarina, sasi alt montajlarina veya ince ayarina yonelik
olarak kullanilabilir. Materyal tasima sistemleri ayni zamanda boyama islemlerinde,

kaynaklamada, baglamada veya difer genel montaj islemlerinde de kullanilabilir.

Genel olarak, sonunda bir ara¢ gévdesine birlestirilecek olan ¢esitli kisimlarin ve alt
montajlarin biriktirilmesine ydnelik bir yapi olan bir tagiyici, bir¢ok istasyon Uzerinden
gecer. Her bir istasyonda, bilesenler ilave edilebilir ve/veya birgok robot veya esnaf
tarafindan birlegtirme islemleri gergeklestirilebilir (6rnegin, direng kaynagi, yapigkanla
bagdlama, saplama kaynagdi vb.). bir montaj hattinin temposunu karsilamak Uzere bir
tutarlh yénde ve yeterli siklikta kisimlari robotlara veya esnaflara sunan bir kartus
tarafindan ayri bilesenler veya alt montajlar cesitli istasyonlara saglanabilir. Ayrik
istasyonlarda veya diger gdrevler ile baglantili olarak, kalici bir sekilde birlestiriimeden
once kisimlari cesitli referans noktalan ile kesin hizalamaya yonlendirmek Gzere birgok
geometrik yonlendirme araci {"jeo-aletler") kullanilabilir.

Cogunlukla, tasiyici bir genel transfer cercevesi tarafindan nakledilebilir. Transfer
cergevesi, drnedin bir bag Ustl yol sistemi gibi cesitli farkli transfer sistemleri tarafindan
istasyondan istasyona tasinabilir ve istasyonlara gére ylkseltilebilir ve indirilebilir.
Onceki teknik belgeleri JP 2004015948 A ve US 6 095 054 A, iletim amaglarina yonelik
olarak kisimlari nakleden bir veya birkag yel, bir dogrusal motor formunda bir tagiyici

tahrik Oyesi ve dogrusal motor ile isbirligi yapan bir miknatis formunda en azindan bir
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birlesme tahrik Gyesini dahil eden en azindan bir tasiyiciyl igeren tasima amacgh nakil
sistemlerini aciklar, énceki teknik belgesi US 4 792 036 A, capraz kesitte bir yay
olusturan ve tasiyicilar tarafindan tasinan bir kayisi igeren bir tagsima cihazi ile ilgilidir;

bu sayede iletilecek olan materyal direkt olarak kayisin Uzerine yiklenir.

Geleneksel nakil sistemlerinde birkac dezavantaj mevcuttur. Ornedin, transfer
cercevesi ve tastyicilar bir hacimli birlestirilmis montaj Gretir. Mentaj hattinin sonunda,
transfer cercevelerinin  ve tasiyict montajlarinin - her kiri  hattin  baslangicina
dondarilmelidir. Bu, cogunlukla, bos tasiyicilarin ve gergevelerin geri déndUriimesi
amacina yodnelik olarak, tipik olarak montaj hattinin Gzerinde yerlestirilmis bir geri
doénls ddéngisinln tahsis edilmesini icerir. Maalesef ki, bu geri dénls déngusl genel
olarak bir st iskeleyi ikiye béler ve bu nedenle, bir taraf Gzerindeki bakim personelinin
iskelenin diger tarafina guvenli bir sekilde gegebilmesini yasaklar. Bu, ariza gidermeyi

ve ekipman kabinlerine ve lstten génderilmis tesislere erisimi blylk dlglide engeller.

llave olarak, gercevelerin ve tasiyicilarin her biri, bir bas st naklediciye ortak clarak
baglanabilir. Buna gbre, bir istasyondaki tasiyicilar ve ¢ergeveler dider istasyonlardaki
tasiyicilar ve cercevelere gbére bagimsiz clarak hareket ettirilemez. Bu bir esneklik
eksikligi ile sonucglanir ve tasiyicilar gereksiz istasyonlar Uzerinden hizh bir gekilde
gecemez. Ustelik, taglyicilar bir sabit hareket ve gecikme dizeninde cesitli istasyonlar
Uzerinden hareket ettiriimelidir. Islem tamamlandidinda dahi bir istasyonda isleme
maruz kalan bir tasiyici ve karsihk gelen kisimlar, diger istasyonlarin tamu ilgili
gobrevlerini tamamlayana kadar hareket edemez. Limit galterleri, yavas salterler ve

durdurma salterleri, bag Ustl naklediciyi bir ortak Unite olarak kontrol eder.

Bu nedenle, iyilestiriimis esneklije sahip bir iyilestiriimis bag Usth olmayan nakil sistemi

gereklidir.

Kisa Aciklama

Mevcut bulug, simdiye kadar bir montaj hatti boyunca bilesenlerin transfer edilmesinde
kullanima yénelik olarak bilinen geleneksel nakil sistemlerinin 8nceki ve dider
eksikliklerinin ve sakincalarimin Gstesinden gelir. Bulusg belirli duzenlemeler ile baglantih
olarak ag¢iklanacak olsa da, bulugun bu diazenlemeler ile sinirh elmadid anlagilacaktir.

Tam tersine, badimsiz Urlin istemi 1'de ve yéntem istemi 13'te ileri strdlen teknik
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Ozellikler veya yontem adimlar (sirasiyla, bunlara bagl istemlerde agiklanan ilave
6zellikler veya adimlar ile) tarafindan tanimlanan bulus, istemler tarafindan tanimlanan

mevcut bulugun kapsami icerisine giren tim alternatifleri ve modifikasyonlari icerir.

Mevcut bulugun, sirasiyla bagimsiz Griin istemi 1 ve bagimsiz yéntem istemi 13'te ileri
surillen teknik ézellikler veya yéntem istemleri tarafindan tanimlanan bir bakig acisina
gore, bir esnek nakil sistemi, bircok ileri-beslemeli yol segmenti ve ileri-beslemeli yol
segmentleri boyunca harekete yénelik olarak desteklenen en azindan bir tasiyici icerir.
Her bir ileri-beslemeli yol segmenti, bir yukariya bakan kanala ve kanalin igcerisine
yerlestirilmis en azindan bir tasiyici tahrik Gyesine sahiptir. Her bir tasiyici, tasiyiciyi
ilgili yol segmentleri boyunca hareket ettirmek (zere ileri-beslemeli yol segmentlerinin
tasiyici tahrik Oyeleri ile isbirligi yapan en azindan bir tahrik birlesme Gyesini icerir.
Bulusa ait olmayan bir érnekleyici dizenlemede, tasiyici tahrik Uyesi kanal igerisinde
uzanan bir kayis olabilir ve tahrik birlesme Uyesi bir sOrtiinme rayi olabilir. Bulusa ait
baska bir érnekleyici diizenlemede, tasiyici tahrik (yesi bir dogrusal motor olabilir ve
tahrik birlesme Uyesi bir miknatis olabilir. Her tasiyici ile iligkili destek yapisi ileri-

beslemeli yol segmentleri Uzerindeki montaj bilesenlerini destekler.

Bagka bir bakis acisinda, esnek nakil sistemi ayrica, u¢tan uca hizalanmig ve bir¢ok
ileri-beslemeli yol segmentinden araliklandiriimig birgcok geri dénls yolu segmentini
icerebilir. Her bir geri dénls yolu segmenti, geri dénis yolu segmenti boyunca
uzunlamasina uzanan bir kanala ve kanalin igerisine yerlestiriimis en azindan bir
tasiyici tahrik Gyesine sahiptir. Bulusa ait olmayan bir &érnekleyici dizenlemede, tasiyici
tahrik Uyesi kanal icerisinde uzanan bir kayis olabilir. Bulusa ait bagka bir érnekleyici
dlizenlemede, tasiyici tahrik Uyesi bir dodrusal motor olabilir. Geri dénis yolu
segmentlerinin tasiyict tahrik Gyeleri, tasiyicilan ilgili geri dénts yolu segmentleri
boyunca hareket ettirmek (zere geri dénls yolu segmentleri (zerinde alinan

tasiyicilanin tahrik birlestirme Gyeleri ile igbirligi yapar.

Mevcut bulusun prensipleri ile uyumlu clarak yukaridakiler ve diger amaclar ve

avantajlar eglik eden gizimlerden ve bunlarin agiklamalarindan anlagilacaktir.

Sekillerin Kisa Aciklamasi
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Bu tarifnameye dahil edilen ve bunun bir kismini olusturan eslik eden gizimler, bulusun
diizenlemelerini gdsterir ve bulusun yukarida verilen genel agiklamasi ve asagida
verilen ayrintili aciklama ile birlikte, bulusun prensiplerini aciklamaya hizmet verir.
Cizimlerdeki cesitli sekiller boyunca benzer ézellikleri gostermek Uzere benzer referans

numaralan kullanilir.

SEKIL 1, meveut bulusun bazi ézellikleri ile uyumlu olarak bir érnekleyici nakil
sistemini dahil eden bir montaj hattinin bir sematik plan gérintisidr.

SEKIL 2, SEKIL 1'in o6rnekleyici nakil sisteminin bir sematik cephe
géruntusadar.

SEKIL 3, SEKIL 1'in nakil sisteminin bir daha ayrnintil tepeden plan
gbrintisadir.

SEKIL 4, ayrica bir iskele ve bir bas Ustl geri déniis yolunu da dahil eden
SEKIL 3'teki nakil sisteminin bir tepeden plan gériintisudir.

SEKIL 5, mevcut bulusun bazi ézellikleri ile uyumlu olarak bir &rnekleyici
tasiyicinin bir perspektif goriintlistdur.

SEKIL 6, mevcut bulugun prensipleri ile uyumlu olarak bir érnekleyici yol
segmentinin bir perspektif gérantisidar.

SEKIL 7, 7-7 hatti boyunca alinmig SEKIL 6'nin yol segmentinin bir kismi
gapraz kesitsel gérantistdur.

SEKIL 8, ayrica yol segmenti ile birlestirilmis bir tasiyiciy! da gosteren SEKIL
7'nin yol segmentinin bir kismi ¢apraz kesitsel gorintisudor.

SEKIL 9, SEKIL 5'in kusatilmis alanin bir aynntili gérinttsudar.

SEKIL 10, ayrica silindirlerin konfigirasyonunu da gésteren SEKIL 5'in
tasiyicisinin bir ug géruntasadur.

SEKIL 11, mevcut bulusun bazi ézellikleri ile uyumlu olarak bir drnekleyici
bilesen yerlestirme istasyonunun bir perspektif gérintisidir.

SEKIL 12, meveut bulusun bazi dzellikleri ile uyumlu olarak bir 8rnekleyici jeo-
alet istasyonunun bir perspektif gérantiisiudir.

SEKIL 13, mevcut bulusun bazi 6zellikleri ile uyumlu olarak érnekleyici jeo-alet
istasyonlarinin bir tepeden plan géruntisudir.

SEKIL 14, mevcut bulusun bazi dzellikleri ile uyumlu olarak bir érnekleyici
bosgaltma istasyonunun bir perspektif géruntusadar.

SEKIL 15, SEKIL 14'teki bosaltma istasyonunun bir ug¢ cephe géruntusidir.
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SEKIL 16, bir bas Ustll geri ddniis yolunu ve iskeleyi gdsteren SEKIL 4'Gn nakil
sisteminin bir yan cephe gorintisadr.

SEKIL 17, SEKIL 16'nin bas Ustil geri dénis yolunun bir biyGtilmas yan cephe
géruntusadar.

SEKIL 18, SEKIL 18in 18-18 hatti boyunca alinmig bir kismi ¢apraz kesitsel
cephe gérintisidir.

SEKIL 19, SEKIL 18'in déniis yolunun bir buyitilmis detay gérintusadur,
SEKIL 20, mevcut bulusun bazi &zellikleri ile uyumlu olarak bir drnekleyici
ayarlanabilir montaj diizeneginin bir perspektif gdruntusudur.

SEKIL 21, mevcut bulusun baz &zellikleri ile uyumlu olarak bir veri matris
seridini dahil eden bir érnekleyici tastyicinin bir perspektif gdrinttsadir.

SEKIL 22, mevcut bulusun bazi Bzellikleri ile uyumlu olarak bir baska
ornekleyici nakil sistemi dahil eden bir montaj hattinin bir sematik tepeden plan
gorintisidir.

SEKIL 23, SEKIL 22'nin nakil sisteminin bir érnekleyici yol segmentinin bir
perspektif gérintlisadar.

SEKIL 24, yol segmenti ile birlestiriimis bir baska érnekleyici tasiyiciyl gosteren
SEKIL 23'Un yol segmentinin bir perspektif gérintisudr.

SEKIL 25, SEKIL 24'Un yol segmenti ve tasiyicisinin bir kismi ¢apraz kesitsel
géruntusidor.

SEKIL 26, mevcut bulus ile uyumlu olarak ve SEKILLER 24 ve 25'in yol
segmentleri ile kullanima ydnelik olarak konfigire edilmis bir tasiyicinin bir

bagka dizenlemesinin bir detayll gérintisuddr.

Detayh Aciklama

SEKIL 1, mevecut bulusun prensipleri ile uyumlu olarak bir érnekleyici, esnek ters
cevrilmis nakil sisteminin (10} bir sematik goésterimdir. Birgok istasyon (12), otomotiv
govdeleri gibi cesitli bilesenleri ve alt bilesenleri igslemek ve montajlamak (zere

konfiglre edilir.

Sistem (10), kisimlar cesitli istasyonlar {(12) arasinda nakleden bir yol (14) icerir. Bir
tasiyici (16) (SEKILLER 5 ve 9'a gore daha ayrintil olarak aciklanmistir) yol (14) ile
isbirligi yapar ve ¢esitli kisimlan ve alt bilegsenleri almak tzere bir temel olarak hizmet

verir. Taslyicl (16) hattin (18) baslangicinda sokulur ve yolun (14) altina yerlestirilmis
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olan birgok kayis segmenti (20) (asagida SEKILLER 6-8'e gére daha detayli olarak
agiklanmistir) tarafindan nakledilir. Birkag kayis (20) konfiglirasyonunun kabul edilebilir
sonuclar saglayabildidi godzlemlenmistir. Kayigin (20) iki énemli dizayn &zellidi,
uzamaya direnci ve kayis segmenti {20) ve tasiyici (16) arasinda yeterli surtinme
kuvvetlerinin uygulanmasini icerir. Ornedin, bulusun bir dizenlemesi, kayis segmenti
(20) tasiyiciyl {(16) naklederken yiik altindayken uzamaya direng gdstermek Gzere bir
celik takviyeli naylon kayisi kullanabilir. llave olarak, diger dizenlemeler bir kaliplanmis
Uretan kaplama veya baska bir esnek bilesik kullanabilirken, bazi dizenlemelerde
kayis segmenti (20) ve tasiyici (16) arasindaki surtinme kuvvetlerini arttirmak tzere bir
yivli kayis kullanilabilir. Ornekleyici sistemde (10), kayis segmentleri (20) ray
segmentleri (15) tarafindan tamamen kapatilabilir. Yolun (14) gizimlerde sirekli oldugu
gosterilmis olmasina ragmen, rayin aslinda bir¢ock segmenti icerdigi not edilmelidir,
burada her bir segment bitisik segmentlerden bagimsizdir. Tasiyici (18), cgesitli bant

segmentleri (20) tarafindan hattin {22) ucuna dogdru tahrik edilir.

SEKIL 1'e devam eden referans ile, tasiyicinin (16) yol segmentleri (15) ve kayis
segmentleri (20) Uzerinden gectigi cesitli istasyonlarin (12) bir olasi konfigirasyonu
acgiklanacaktir. Yol segmenti (15) ile esglestirildikten sonra, tasiyici (18) énce bir birinci
yerlegtirme istasyonu (24a) ve bir ikinci yerlestirme istasyonu (24b) icerebilen bir
bilesen yerlestirme istasyonuna (24) girer. Birgcok besleme nakledici (40), yol segmenti
(15) yakininda pozisyonlandiriimis cesitli otc gévde bilesenlerini ve alt montajlarini
tutar, yénlendirir ve ilerletir. Cesitli robotlar {agadida daha ayrintih olarak agiklanmistir),
besleme nakledicilerinden (40) kisimlarn kavrayabilir ve bunlar tasiyici (18) Uzerine
yerlestirebilir. Tasiyici (16) daha sonra, tasiyici (16) tzerindeki ¢esitli bilesenlerin birbiri
ile hizalandirildiklari ve baslangi¢ olarak birbirlerine birlestirildidi bir jec-alet (28} olan
sonraki istasyona (12) ilerler. Tasiyicl (16) daha sonra bir yeniden tespit aleti (30) olan
sonraki istasyona (12) ilerleyebilir. Yeniden tespit aleti (30), jeo-aletindeki (28) engeller
nedeniyle veya zaman kisitlamalan yizinden jec-alet istasyonunda (28)
uygulanamayan ilave kaynaklari uygulayabilir. Tasiyici (16) daha sonra, yapiskanla
badlama, ilave jeoc-aletler {28), ilave bilesen yerlestirme istasyonlan (24) veya ilave
yeniden saptama aletlerini (30) icerebilen bir¢ok ilave istasyon (12) boyunca

ilerleyebilir.

Tasiyic (16} jeo-alete {28) girdiginde, yol segmenti (15) ve kayis segmenti (20) zemine

indirilir. Bu, kisimlarin veya alt bilegenlerin agirfhdini jeo-aletin (28) kendisinin Uzerine
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ve tasiyicinin (16) disina etkili bir sekilde aktarir. Kisimlarin yOkd artik tasiyici (16)
lzerinde olmadi§inda, jec-alet (28) ve bunun cesitli tamamlayici parcalari alt montaiji
ybnlendirebilir ve bilesenlerin her birini birbirleri ile belirli bir geometrik iligkiye
yerlegtirebilir. Tasiyici (16) yoldan indirilirken, tasiyicinin (16) midahale eden
gikintilarinin yoklugunda robotlar oto gévdenin cesitli ylizeylerine daha kolay bir sekilde
erisebilir. Yol segmenti {15) indirildiginde, kayis segmenti (20} bir serbest hareket eden
konfiglrasyona yerlestirilir ve bir dahili kavrama kayis segmentini (20} bir tahrikten
ayirir. Tasiyict {168) daha sonra, bodylece kisimlarin jeo-alet (28) tarafindan

birlestiriimesine izin vererek, éne ve arkaya hareket edebilir.

Cesitli isleme istasyonlarinin (12) her birini tamamladiktan sonra, tagiyici (16), bir
bosaltma istasyonunda (32) hattin (22) ucunda sona erer. Bosaltma istasyonunda (32),
tamamlanmis oto gévdesi alt montaji tasiyicidan (16) ¢ikarlhir. Tasiyici (16) raydan (14)
ayriir ve bir robot, tasiyiciyl (16) yoldan (14), tasiyiciyl (16) hattin (18) baslangicina
geri nakleden bir bas Ustl geri déniis yoluna (34) (SEKIL 14'e gére daha detayli olarak

agiklanmistir) aktarir.

SEKIL 2, yol (14) ve bir iskele (36) arasina yerlestirilmis bir bas Gst geri dénlis yolunu
(34) dahil eden SEKIL 1'in 8rnekleyici nakil sisteminin (10) bir yan cephe gérantasudur.
Iskele (36), motor kontrolérleri, robot kontrol kabinleri, yardimel dagitim sistemleri vb.
gibi destek ekipmanini (60) icerir ve bunun bakimini, onanmini ve ariza gidermeyi
kolaylastirir.  Yolun (14), geri dénlds yolunun (34) ve iskelenin (36) bu
konfigirasyonunun iskele (36) Uzerindeki servis personeline y6nelik olarak
engellenmemis bir yolada izin verdigi not edilmelidir. Kargi érnek yoluyla, bas Ustl geri
dénts yolunun (34) iskelenin (36) Uzerinde vyerlestirimis olmasi halinde, servis
personeli iskelenin (36) bir yanindan iskelenin {36) dider yanina ylriyemeyecekti.
Yolak, bas Ustll geri ddnlis yolunun (34) ve hattin (18) baslangicina geri doniustirilen
(18) tasiyicilar tarafindan engellenecekti. Bu goéruniste, jeo-alet (28) ve yeniden
saptama aleti (30), diger yol kesitlerinden (15) bagimsiz olarak yikselmek ve al¢almak
ve diger istasyonlardan (12} bagdimsiz olarak algalmak Uzere konfiglre edilmis yol
segmentlerine (15} sahip oldugu sekilde tasvir edilir. Ayni zamanda istasyonlarin (12)
ve bunlarin karsilik gelen kayis segmentlerinin (20}, bitisik kayis segmentlerine (20)
gore bagimsiz dogrusal hiz kontroll yeteneginde oldugu da not edilmelidir. Bu, béylece
kullaniimayan istasyonlarin (12) yanindan gecerek, tasiyicinin (16) yaldan (14) asagi

lerletimesine olanak saglar. ilave olarak, bu, tasiyicinin (16) bir istasyondan (12)
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serbest birakilmasina ve bitisik tasiyicinin (16) bir bitisik istasyondan (12) serbest

birakiimasindan dnce bile, bos bir istasyona (12) yerlestiriimesine izin verir.

Simdi SEKIL 3'e refere edilerek, SEKIL 1'in nakil sisteminin (10) bir plan gérintisi
daha ayrintil olarak gésterilir, bununla birlikte, agikliga yonelik olarak iskele (36) ve bag
st geri dénag yolu {34) atilmistir. Hattin (18) baslangicindan baglanarak, bir tasiyici
(16) bir bilesen yerlestirme istasyonuna (24a) oturur ve bir otomotiv gévdesinin birkag
biyik alt montaji ile yuklenmistir. Istasyonun {24a) yol segmenti (15) ve karsilik gelen
kayis segmenti (20) statik olacak sekilde konfiglre edilir. Bu tartismanin amaclann
yonelik olarak, bir statik yol segmenti (15) montaj hatti zeminine gére kalkamayan ve
inmeyen biri olarak tanimlanir. Bilesen yerlestirme istasyonunda (24b), tasiyici (16),
bircok besleme nakledicisinden (40) ilave oto gévde bilesenlerini alir. Dider
dizenlemeler montaj hattt zemin alani tuketimini en aza indirmek (zere dikey
naklediciler kullanabilirken, hazi diizenlemeler bir yatay keonfigirasyonunun besleme
nakledicilerini (40) kullanabilir. istasyon (24a) ile oldudu gibi, ayni zamanda istasyon
(24b) da statik olacak sekilde konfiglre edilir ve sadece tasiyicinin {16) dogrusal
cevirisi yeteneg@indedir. Birgok robot (42), oto gdvdesi bilesenlerini besleme
nakledicisinden (40) bilesen yerlestirme istasyonunda (24b) park edilmig olan tasiyiciya
(18) aktarir. Besleme nakledicisinden (40} kisimlar, bilesen verlegtirme istasyonuna
(24b) girerken tasiyiciya (16) tedarik etmek Uzere yeterli bir hizda montaj hattina

ilerletilir.

Bir jeo-alet (28), bir dikey ¢evirme kulesi (44) ile konfiglre edilmis olan montaj hattinin
birinci istasyonudur (12). Dikey ¢evirme kuleleri (44), yol segmentini (15) ve karsilik
gelen kayis segmentini (20) montaj hatti zeminine gére yukari ve asagl hareket
ettirmek Gzere konfiglre edilir. Dikey ceviri kuleleri (44) ve robotlar, sistem (10) ile tesis
zemini arasinda bir birincil fiziksel araylz oldugundan, buradaki bitki tesislerinin
cogunun gizlenmesi istenir. Bu nedenle, robotlar (42) ve dikey ¢evirme kuleleri (44)
kendi ilgili temellerinde kanallari veya penetrasyonlar icerebilir, bu sekilde elektrik gtic
iletkenleri, elektrik sinyal iletkenleri, hidrolik hatlar, pnématik hatlar ve benzerleri bir

korumali ve verimli sekilde montaj hatti zemininden sisteme (10) gecebilir.

SEKIL 3'e devam eden referans ile, birgok jeo-alet tepsisi (46a-46¢), yol segmentinin
(15) altina pozisyonlandirilabilir ve bir ¢ift dikey ceviri kulesi (44) arasina yerlestirilebilir.

Jeo-alet tepsilerinin (46a-46¢) her biri, belirli bir otomotiv yapim ve modeline ve oto
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gévdesi kisimlarinin kombinasyonuna karsihk gelen birgok indeksleme pimi, tutma
yardimcilari, klempleme araclari ve benzerleri ile konfiglire edilir. Bu nedenle, bu &zel
6rnekte, nakil sistemi (10), montaj hattinda islenecek olan en azindan ¢ farkl otomotiv

géivde cercevesi varyasyonunu barindirabilir.

Tasiyicr (16) uygun jeo-alet tepsisi (46a-46¢) lUzerine pozisyonlandinldiginda, bir i¢
kavrama mekanizmasi gicU kayis segmentinden (20) ayirir. Bu, esas olarak, tasiyiciyi
(16), tasiyicinin (16) jeo-alet tepsisine (46a-46¢) gére dn ve arka hareketine izin veren
bir konfiglrasyona yerlestirir. Bu nedenle, yol segmenti (15) dikey geviri kuleleri (44)
tarafindan jeo-alet tepsisi (46a-46c) ile temas haline indirildiginde, tasiyici (16),
kisimlari, jeo-alet tepsisinin {(46a-46¢) uygun kesitleri ile temas haline getirmek Uzere
serbest bir sekilde asagdi yukar hareket eder. indirildiginde, tasiyici {(16) artik otomotiv
govde bilesenlerinin agirligini tasimaz ve s6z konusu bilesenlerin agirhgr artik jeo-alet
tepsisinin (46a-46¢) cesitli bilesenleri ile temas halindedir. Birgok robot {42), her bir cto
gdvdesi bilesenini, diger oto gdvdesi bilesenleri ile istenen bir iligkide baglangig olarak
saglamlastinr. Kisimlar baslangi¢ olarak saglamlastinldiginda, yol segmenti (15),
otomotiv bilesenlerini tagiyici (16) ile temas haline getirerek, dikey ¢evirme kuleleri (44)
tarafindan ylkseltilir. Yol segmenti (15) tamamen yilkseltildiginde, otomotiv montajinin
tam agirh tasiyici (16) Uzerindedir ve tagiyicr (16) sonraki istasyona (12) hareket

etmeye hazirdir.

Sonraki istasyon (12) bir yeniden saptama aletidir (30). Yeniden saptama aleti (30),
6nceki istasyondaki (12) engeller nedeniyle veya 6nceki istasyondaki (12) zaman
sinirlamalari ytzinden imkansiz olan ilave birlestirme islemlerini gerceklestirecek
sekilde konfiglire edilir. Birgok yeniden saptama aleti tepsisi (48a-48c), birgok jeo-alet
tepsisinin (46a-46¢) jec-alette (28) pozisyonlandirildigi ile ayni sekilde yol segmentinin
(15) altina pozisyonlandirilabilir. Tasiyici (16) uygun yeniden saptama aleti tepsisi
(48a-48c¢) Uzerinde pozisyonlandirildiinda, bir ¢ift dikey c¢eviri kulesi (44) yol
segmentini (15) yeniden saptama aleti tepsisi (48a-48c¢) ile temas haline indirir. Birgok
robot (42), yeniden saptama aleti (30) tarafindan pozisyonlandirilan ve desteklenen
otomotiv  bilesenlerine ilave kaynaklama saglar. llave kaynaklama adimlari
tamamlandiktan sconra, dikey ceviri kuleleri (44) cifti, yol segmentini (15) ve igbirlidi
yapan tasiyiclyl (18) montaj hatti zeminine gore dikey olarak yUkseltir. Otomotiv
govdesi bilesenlerinin adirhgi daha sonra yeniden saptama aleti tepsisinden (48a-48c)

tasiyiciya {16) aktarilir. Yol segmenti (15) ve isbirli§i yapan tasiyici (16) tamamen
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ylkseltildiginde, tasiyici (16) sonraki istasyona ilerletimeye (12) hazirdir. Bu érnekleyici
goruntUlerin bir tam montaj hattinin bir kesilmis versiyonunu tasvir ettigi not edilmelidir.
Ayr istasyonlarin (12) herhangi bir kombinasyonu veya sayisi, imalat isleminde
esneklige izin vermek Gzere siral olarak yerlestirilebilir. Ornegin, yapiskanl baglama,
saplama ya da tutturucu yerlestirme, kisimlarin otomatiklestiriimis veya mekanik
ayarlanmasi, otomatiklestirilmis veya manuel trim ve diger aksesuar bilesenlerinin
uygulanmasi, vb. dahil etmek Gzere ilave iglemler cesitli istasyonlarda (12)

gergeklestirilebilir.

SEKIL 3'de gosterilen nihai érnekleyici istasyon (12), bir bosaltma istasyonudur (32).
Tasiyicl (16) bosaltma istasyonunda (32) oldugunda, birgok kaldirma ¢atali (50) tasiyici
(16) ve otomotiv gbévde bilesenleri arasinda bir pozisyon halinde asag yukar hareket
ettirilir. Dikey geviri kuleleri (44), otomotiv gdvdesi bilesenlerinin agirhdin kaldirma
catallarn (50) (zerine aktarmak Uzere vyeterli bir mesafeye yol segmenti (15) ve
tasiyiciyr (16) indirir. Kaldirma catallan (50) daha sonra yoldan (14) uzaga orijinal
konumlarina gekilir ve kismen monte edilmis otomotiv gdévdesini fabrika Uzerinden
harekete ydnelik olarak bir arabaya veya bagka nakil araci Uzerine yerlestirir. Asagida
SEKIL 14'e referans ile daha detayh olarak aciklanacad gibi, bir robot (42), tasiyiciy
(18) yol segmentinden (15) bir bas Ostlh geri dénis yeluna (34) aktarnir. Bag Osti geri
dénis yolu (34), tasyiciyt (16) hattin (22} ucundan hattin (18) baslangicina geri
déndardr. Takip eden tartismada daha ayrintili olarak agiklanacadi gibi, bas Ustl geri
ddonlis yolunun konfigirasyonu, iskele (38) (zerindeki bir engellenmemis yoladin

surdurilecedi sekildedir.

SEKIL 4, SEKIL 3'e benzer olarak, ancak simdi iskele (36) ve bas Ustil geri dénis
yolunu (34) da dahil ederek nakil sisteminin {(10) bir plan gérintasidir. iskele (36) ve
buna karsilik gelen ekipman (60) direkt olarak yolun (14) Gzerine yerlestirilir. Bas (sti
geri donus yolu (34) bu tepe goruntide iskelenin (36) altina yerlestirilir. Birgok
merdiven (62a ve 62b) montaj hattinin zemin seviyesini iskeleye (38) birlestirir.
Iskelenin (36) Gzerine yerlestiriimis bir tasiyici geri dénis yolunun yoklugunda, bir isgi
merdivenlerden (62a) yukarn, iskele (36) boyunca ve iskelenin (36) karsi yani
Uzerindeki merdivenlerden (62b) asadi ilerleyebilir. Bu konfiglrasyon, ariza giderme ve
onarim prosedirleri sirasinda blyik élclide iyilestirilmis verimlilik saglar. iskele (36)
Uzerindeki bir teknisyen iskelenin (36) sol yanindan (64) sag yanina {66) serbest bir

sekilde hareket edebilir. Sol yanin (64) ve sad yanin (66) yéni, biri hattin (18)



10

15

20

25

35

11

baslangicinda dururken ve hattin (22) ucuna dogru bakarken tanimlanir. Bu nedenle,
iskelenin (36) sol yanindaki (64) ekipmanin (60) performansi, ariza giderme
prosedirleri sirasinda iskelenin (36) sag yanindaki (66) ekipman (60) performansi ile

kolayca karsilastinlabilir.

SEKIL 4 ayni zamanda, hattin (22) ucunda pozisyonlandiriimig bir istege bagh onarim
istasyonunu (68) da gdsterir. Tagiyicinin (18) hasar gérmuis kesitleri, montaj hattindan
cikarildiktan ve onarim istasyonunun (68) bir yol segmenti Uzerine (15) yerlestirildikten
sonra degistirilebilir, ayarlanabilir veya yenilenebilir. Bosaltma istasyonu (32} ile onarim
istasyonu (68) arasina bir bdlme (g&steriimemistir) yerlestirilebilir, bu sekilde ana
montaj hatti calismaya devam ederken tasiyicinin (16) glvenli bir sekilde bakimi

yapilabilir.

SEKIL 5, bulusun baz) ézellikleri ile uyumlu olarak bir érnekleyici tasiyiciyi (16) tasvir
eder. Bir strtlinme ray! (80) birgok yukselticiye (84) sahip bir montajlama rayina (82)
eslestirilir. Tasiyici (16) érnegin disli baglanti elemanlan, kaynaklama, percinler veya
diger uygun tutturma yontemleri kullanilarak bir yUkseltici (84) ile birlestirilmis bir
surtinme ray1 (80) ve bir montajlama rayl (82) icerir. Bircok enine destek (86),
montajlama rayina (82) gére bir dik ydnde monte edilir. Enine destekler (86), bir¢cok yuk
tasima ylizeyinde (88} sonlanir. YUk tasima yOzeyleri {88), tasiyici (16) ve igbirlidi
yapan oto gdvdesi bilesenleri yclun (14} asadisindan gegtikce otomotiv gdvdesinin
cesitli kesitlerini ve alt montajlarini desteklemek (zere konfiglre edilir. Birgok paralel
silindir (90) ve acilandinlmis silindir (82} yol (14) Uzerinde eslesme yizeyleri ile isbirligi
yapar ve yolun (14) asagisindan hareket ettikce tasiyiciyr (16) sabitler. Paralel
silindirler (90) ve agilandiriimis silindirler (92} arasindaki birlesme, asagdidaki sekillerde

detayli clarak gdsterilecektir.

SEKIL 8, bir drnekleyici yol segmentini (15) tasvir eder ve buradaki i¢ ice kayis
segmentini (20) goésterir. Bir kayis motoru {94), bir yol segmentinin (15) kayis
segmentini (20) dider kayis segmentlerinden (20) bagimsiz olarak tahrik etmek Uzere
bir motor kontrolérii (gésteriimemistir) tarafindan igletilebilir. SEKILLER 7-10’a gére
asadida gdsterildidi gibi, tasiyici (16), bir tepe yluzeyi (98), bir birinci ray (100), bir ikinci
ray {102) ve kayis segmenti (20) tarafindan tanimlanan bir kanal (96) icerisinde gezinir.
Birinci rayin (100) ve ikinci rayin (102) tasima yilzeyleri, bulugun bazi

dizenlemelerinde SAE 4140 celiginden Uretilebilir. Montajlama ray! (82) ve enine
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destekler (86) rayin (14) tepe ylzeyinin (98) Gzerinde gezerken, slrtinme rayi (80),
paralel silindirler (80) ve tasiyicinin (16) acisal silindirleri (92) genel olarak rayin (14)

tepe ylizeyinin (98} altindan gecer.

Simdi SEKILLER 7-10'a refere edilerek, bir tasiyicinin (16) bir yol segmentine (15)
baglanmasi aciklarir. SEKIL 7, yol segmentinin (15) bir ayrintil capraz kesit
gorintisinG gosterir. Birinci ray (100) ve ikinci ray (102) genel olarak simetriktir ve
birinci rayin {100) ayr ézellikleri esit olarak ikinci raya (102) uygulanir. Yol segmentinin
(15) paralel yuzu (110) ve tasiyici (16) Uzerindeki bir isbirlidi yapan paralel silindir (90)
genel olarak tasiyiciyr (16) yol segmenti (15) boyunca eksenel olarak yénlendirmek
Uzere hizmet eder. Yol segmentinin (15) bir acilandinimis yazi (112) ve tasiyict (16)
Uzerindeki bir isbirligi yapan acilandiriimis silindir (92) tasiyiciyr yol segmentinin (15)
kanali (94) icerisinde kapana kistirmak (izere hizmet eder. Agilandirimis silindirler (92)
ve isbirligi yapan acillandinimis yiz (112), tasiyiciyt (16) kayis segmenti (20) ile sabit
sOrtinmesel iliski icinde tutmak Uzere hizmet eder. Normal isleme kosullar altinda,
paralel silindirler (90), kayis segmenti (20) tarafindan sdrtinme rayl (80} (zerinde
uygulanan kaldirma kuvvetleri ile temassiz ytzin (114) Gzerine asilir. Sistemin (10)
belirli kesitlerinde, birinci ray (100) ve ikinci ray (102) bir birbirleri ile hareketli iliskide
tutulur. Bu, birinci rayin (100) ve ikinci rayin (102}, tasiyicinin (16) yol segmentine (15)
badlanmasi ve buradan ayrilmasi amacina yénelik olarak birbirinden ayriimasina
olanak saglar. SEKIL 8, tasiyic) (16) ve bunun silindirleri (90 ve 92) ve yol segmenti

(15) ve bunun yizleri (110 ve 112) arasindaki isbirliginin bir ug gorintisini gésterir.

SEKILLER 9 ve 10a referans ile, tasiyicinin (16) acilandinimis silindirleri (92)
ylkselticiye (84) eslestirilir ve acgilandirdmig silindirlerin  (92) temas yilzeylerinin
strtinme rayina (80) ve montajlama rayina (82} gére bir blylk é&lgiide kirk bes
derecelik ag¢i olusturacadl sekilde yerlestirilir. Agilandinimig silindirlerin (92) ydninin
merkez hatlari birbirlerine gére dik acilar olusturur. Yol (14) Gzerindeki esglesen
yluzeylerin uygun bir sekilde boyutlandinldigi varsayilarak, cesitli dijer agisal
yénelimlerin kabul edilebilir sonuglar Uretebilecedi kabul edilecektir. Paralel silindirler
(90), taswyici (16) ve yol (14) arasindaki yanal oynama payini azaltmak Uzere

montajlama rayina (82) eslestirilir.

SEKIL 11, burada yerlestirilmis bir yol segmenti (15) ve tasiyici (16) ile bir émekleyici

bilesen yerlestirme istasyonunu (24) gdsterir. Bu konfiglrasyon, bir bos tasiyiciyi (16)
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bas Ustl geri dénls yolundan (34) bilesen yerlestirme istasyonunun (24) yol segmenti
(15) Uzerine transfer etmek (zere bir baslangic transfer robotu (122) kullanilarak
gerceklestirilir. SEKIL 14'te tasvir edilen bir benzer ug transfer robotu (124) hattin (22)
ucuna yerlestirilir ve bosg tasiyiciyl (16) bosaltma istasyonundan (32) almak ve tasiyiciyi
(18) bag Ustl geri dénis yolu (34) Gizerine yerlestirmek Uzere konfigre edilir. Tasiyici
(18), yol segmenti (15) Gzerine yerlesgtirildidinde, kayis segmenti (20), béylece kayis
segmentini  (20) bir serbest hareket eden konfiglrasyona yerlestirerek, kayis
motorundan (94) (gosterilmemistiry ayrihr. Bir atis pimi paketi (gdsterilmemistir),
tasiyiciyl (16) yol segmenti (15) boyunca uygun konumda Kilitler. Bu, otomotiv gévde
kiusmlarinin alinmasina ydnelik hazirlkta tasiyiciyr (16) sabitler. Bos tasiyici (16),
bilesen yerlestirme istasyonunda (24) uzamsal olarak yénlendirildiginde, bir robot (42)
tasiyici {16} Uzerine bir birinci gévde bilesenini (120) yerlestirir. Birinci gévde bileseni
(120), besleme nakledicisi (40) tarafindan bilesen yerlestirme sistemine beslenir. Robot
(42), bir yeni birinci gévde bhilesenini (120) besleme nakledicisinden (40) bilesen
yerlestirme istasyonuna (24) giren her bir bos tasiyici (16) Uzerine dlzenli olarak
transfer eder. Tasiyiciya (16} uygun sayida oto gdvde bileseni ilave edildijinde, atis
pimi paketi (gosteriimemistir) geri cekilir, kayis segmenti (20) kayis motoruna (94)

(gosterilmemistir) yeniden badlanir ve tasiyici (16} sonraki istasyona (12) ilerletilir.

SEKIL 12, bulugsun baz 6zellikleri ile uyumlu olarak bir érnekleyici jeo-aleti (28) tasvir
eder. Jeo-alet tepsileri (46a-46¢) yol segmentinin (15) altinda pozisyonlandiriimistir. Bu
dizenlemede, jec-alet tepsisi (46b) tasiyic) (16} ile etkilesime girmek GOzere segilir. Bir
cift dikey ceviri kulesi (44), yol segmentini (15), jeo-alet tepsisinin (46b) Gstiine asar.
Kayis motoru (94), tasiyiciyl (16) jeo-alet tepsisinin (46b) Ustunde bir genel clarak
kabul edilebilir dogrusal pozisyonda pozisyonlandirdiginda, kayls motoru (94),
tastyicinin (16) serbest bir sekilde ileri ve geri hareket etmesine izin vererek kayis
segmentinden (20) ayrilir. Dikey ceviri kuleleri (44) yol segmentini (15) jeo-alet
tepsisine (46b) dogru indirdiginde, tasiyict (18) bir kelepgenin (130) ag¢ilandinimig
yuzeyleri tarafindan jeo-alet tepsisi (46b) ile nihai hizalamaya yénlendirilir. Bu nihai
yénlendirme, kayis motoru (94) daha 6nce aciklandi§i gibi kayis segmentinden (20)
ayrnlmig oldugundan, ¢ok az kargitlik ile gerceklestirilir. Tagiyici (16) kelepge (130) igine
indirildiginde, jeo-alet tepsisinin (46b) cesitli yardimcilari ve klempleme bilesenleri
otomotiv gévde kisimlarimi kavrar. On kaynaklama tamamlanir ve tasiyicinin (16)
sonraki istasyona (12) hareket etmesi hazirliginda tasiyici (16) ve yol segmenti (15)

dikey ¢evirme kuleleri (44) tarafindan yikseltilir.
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SEKIL 13, SEKIL 12'de gésterilen jeo-aletin bir plan gériintisidir ve ayrica bir yeniden
saptama aletini (30) ve birgcok robotu (42) gdsterir. Jeo-alet (28) ve yeniden saptama
aleti (30) bu gérianuste hemen hemen aynidir, bununla birlikte iki istasyon (12) bunlarin
ilgili fonksiyonlan tarafindan ayirt edilir. Yukanda ag¢iklandidi gibi, jeo-alet (28} dncelikle
otamotiv gévde kisimlarinin birbirlerine gére yonlendirilmesi ve bunlarin gecici clarak
kaynaklar ile sabitlenmesi ile ilgilidir. Benzer bir sekilde, yeniden saptama aleti (30),
jeo-alet (28) tarafindan yénlendirilen cesitli bilesenlerin montajini tamamlamak (zere

ilave yapisal kaynaklamanin saglanmasi ile ilgilidir.

SEKIL 14, bulusun bazi ézellikleri ile uyumlu olarak bir érnekleyici bosaltma
istasyonunu (32) tasvir eder. Burada, kaldirma c¢atallari (50}, ctomotiv gévdesi ve
tasiyici (18) arasinda peozisyonlandinlimistir. Dikey geviri kuleleri (44), yol segmentini
(15), otomotiv gdvde bilesenlerinin agirhdinin tasiyicidan (16) cikanldi§) ve transfer
catallarinin (50) lzerine yerlestirildigi sekilde dislrecektir. Transfer ¢atallari (50) daha
sonra yol segmentinden (15) uzada cekilecektir ve bu durumda tasiyici (16) otomotiv
govde kisimlarindan bagimsiz olacaktir. Bir ug transfer robotu (124) tasiyiciy1 (16) yol
segmentinden (15) cikaracaktir. Ug transfer robotu (124) (gésteriimemistir) daha sonra
tasiyiciy1 (16), surtiinme rayinin (80) yukar dogru bakacagi sekilde ters cevirecektir.
Tasiyicl {16) daha sonra basg Ustl geri dénis yoluna (34) baglanacaktir ve tasiyici (16)
surtinme silindirleri, kayis tahrikleri veya teknikte bilinen diger araglar kullanilarak

hattin (22} ucundan hattin (18) baslangicina hareket edecektir.

SEKIL 15, bosaltma istasyonunun (32) bir ug¢ gérintisinG tasvir eder. Yol segmenti
(15) iki olasi konfigirasyonda gésterilir. DUz hatlar halinde gdsterilen bir birinci
konfiglirasyonda (140}, yol segmenti (15) tasiyiciya (16) baglanir. Hayalet hatlar
halinde gdsterilen bir ikinci kenfigirasyonda (142), yol segmenti (15) tasiyicidan (16)
sekulur veya aynhir. Bu ikinci durumda (142), birinci ray (100) ve ikinci ray (102), SEKIL
19'da daha ayrintili olarak gésterilen bir yol manipilatéri (144) tarafindan tasiyicidan
(16) uzaga eksenlestiriimistir. Ikinci durumda (142), paralel silindirler (90) ve acisal
silindirler (92), bunlarin birinci ray (100) ve ikinci ray (102) Gzerindeki karsilik gelen
yuzeyleri ile temastan cikarilir. Bu, kaldirma c¢atallar (50) tarafindan tasiyicinin (16) yol
segmentinden (15) serbest bir sekilde kaldirnimasina izin verir. Bu ayni konfigurasyon,
tasiyiciyl (16), hattin (18) baslangicinda ve hattin {22) ucunda bag Ustll geri dénusg

yoluna (34) baglamak ve buradan ayirmak Gzere kullanilabilir. Aynmi sekilde, bu
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konfiglrasyon, tasiyiclyl (16), hattin (18) basglangicindaki birinci yol segmentine (15)

baglamak Gzere de kullanilabilir.

SEKIL 16, nakil sisteminin (10) bir daha aynntili yan cephe gériintusini tasvir eder.
Hattin (18) baslangicindan baslanarak ve hattin (22) ucuna ilerlenerek, bir cift bilesen
yerlestirme istasyonu (24a ve 24b) gésterilir. Bir jeo-alet (28), yeniden saptama aleti
(30) ve bosaltma istasyonu (32) montaj hattini tamamlar. Bir onarim istasyonu (68),
bosaltma istasyonunu (32) takip eder, ancak montaj hattinin kendisinin kismi olarak
sayllmaz. Bas Ust( geri dénls yoluna (34) badlanmis birgok tasiyici (16) gosterilir. Bag
Ustl geri donis yolu (34) yol (14) ve iskele {36) arasina yerlestirilir ve merdiven (62b)
kullanicinin iskeleye (36} erisimini saglar. Bas Ostl geri ddnis yolu (34), iskelenin (36)
zemin boslugunu etkilemediginden, bir kullanici, iskelenin (36) tim alanlar boyunca

gesitli ekipman (80) parcalarn hizmeti vermekte 6zgurdir.

SEKIL 17, bag Ustl geri dénls yolunun (34) bir ayrintill yan cephe géruntisadir. Bir
tasiyici (186) bas Ustl geri donlis yolu (34} ile birlestirilir ve birgok robota (42) biner.
Iskele (36), cesitli ekipmani (60) destekler. Bir diizenlemede, bir sirtinme silindiri (150)
tagiyicinin (16) strtinme rayi (80) ile aralikh temas halindedir ve tasiyiciyl (16) hattin

(22) ucundan hattin (18) baslangicina ylritmek zere hizmet verir.

SEKIL 18, yolun (14) asadisina bakan, SEKIL 16'nin 18-18 hatti boyunca alinmis bir
nakil sisteminin {10) bir u¢c cephe gdrintisidir. Bas std geri ddnls yolu (34) ve
eslestiriimis tasiyici (16) iskeleyi (36) herhangi bir sekilde engellemez. Merdiveni (62a)
kullanarak sol yandan (64) yukan ¢ikan bir isci, iskele (36) etrafindan serbest bir

sekilde hareket edebilir ve kargi merdivenden (62b) sad yana (66b) inebilir.

SEKIL 19, bas (sti geri dénis yolunun (34) ve tasiyicinin (18) bir ayrintili
goruntisidar. Bu gériantide, bag tstl geri dénas yolu (34) ikinci konfigirasyonda (142)
gosterilir, burada birinci ray (100) ve ikinci ray (102) tasiyicidan {(16) ayrilir. Birinci rayi
(100} ikinci raydan (102) ayirmak ve béylece tasiyicinin (16) bas Gstl geri dénis

yolundan (34} ayriimasina izin vermek Gzere yol manipulatdri (144) aktive edilmigtir.

SEKIL 20, dikey gevirme kulelerini (44) yol segmentine (15) birlestirmek Ulzere
kullanilan bir hassas ayarlanabilir montaj diizenedini (160) gésterir. Sistem (10), yol

segmentleri (15) arasinda bir yiksek derecede hizalama kesinligi gerektirir ve bu
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nedenle bir oldukga hassas ve saglam yol segmentlerinin (15) hizalanmasini ayarlama
ybntemi gereklidir. Bir birinci plaka (162), dikey ceviri kulesine (44) tutturulur. Ayni
sekilde, bir plaka ikinci (164) bir yik dagitim montaji (166) tarafindan yol segmentine
(15) eslestirilir. Bir dizenlemede, yak daditim montaji (166), iki veya daha fazla cikinti
(168) ve isbirligi yapan alicilar (170) icerir. Cikintilar (168) ve alicilar (170) arasindaki
arayilz, ikinci plaka (164) ve yol segmenti (15} arasindaki arayiize geligtiriimis sertlik
saglamak Uzere konfiglre edilir. Bu ayni zamanda, tasiyici (16) tarafindan clusturulan
simetrik olmayan yikler altinda oldugunda yol segmentinin (15) bikilmesinin

énlenmesine de yardimci olur.

Birinci plaka {162) ve ikinci plaka (164) arasina birgok vidall kriko (172} ve Kilit somunu
(174) yerlestirilir. Vidali krikolar (162}, birinci plakada (162) bircok disli delik (176) i¢inde
alinir. Vidah krikolarin {(172) karsit yanlari ikinci plakanin (164) ishirligi yapan ceplerinde
(gosteriimemistir) oturur. Vidall krikolarin bir saat yénlnon tersi yoninde déndiriilmesi
(sag disler ile konfigire edildiginde), ikinci plakanin (164), harekete geciriimis vidali
krikc (172) etrafinda merkezlenmis bir konumda birinci plakadan (162) tahrik
edilmesine neden olur. Birgok vidali krikonun {172) ayarlanmasiyla, yol segmentinin
(15) edimi, yalpalamasi ve yuvarlanmasi ayarlanabilir. Birgok yuk pimi {178), hassas
ayarlanabilir montajlama dizenegine (180) uygulanan adirigin ¢ogunu tagir. Birgok
vidali kriko {172) uygun pozisyona ayarlandiginda, vidah krikolarin (172) yoéndni
sabitlemek Uzere kilit somunlar (174) sikistinhr. llave olarak, birgok yik pimi somunu
(180), birinci plaka (162) ve ¢ekilen ikinci plakayl {164} birbirleri ile sabit bir iligki icinde
ve vidall krikolan (172) ceplerin (gosterilmemistir) icerisinde oturmus olarak tutmak
uzere sikistirilir. Bir geligtirilmis eklemleme derecesi saglamak Gzere, yik pimleri (178},
yuk pimlerinden (178) biraz daha bOylk boyutlandirilmis yik pimi deliklerine (182)
yerlestirilir. Bu, ikinci plakanin (164} ayarlama esnasinda bunun isbirli§i yapan yol

segmenti (15} ile birlikte yuvarlanmasina, egilmesine ve yalpalanmasina izin verir.

SEKIL 21, yol segmentleri (15) boyunca ilerlerken tagiyicinin (18) ilave hareket
kontrolini saglayan nakil sisteminin (10) bir istege badl ilave 6zelligini tasvir eder. Bu
dizenlemede, bir veri matrisi (190) montajlama rayinin  (82) bir yanina
yapistirilabilir. Veri matrisi (190), her bir tagiyiciyl (16) ve bunun sistem (10) boyunca
goreceli pozisyonunu benzersiz bir sekilde tanimlayabilen benzersiz iki boyutlu
isaretleri icerir. Sistemin {10) her bir kayis segmenti (20} ayn ayrn kendi kayis motoru

(94) tarafindan tahrik edildiginden, her bir tagiyici {16) sistem (10} boyunca bagimsiz
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olarak hareket ettirilebilir, durdurulabilir, hizlandinlabilir, yavaslatilabilir, ters ¢evrilebilir,
pozisyonlandirilabilir vb. En azindan bir isbirlidi yapan kamera okuyucusu
(g6sterilmemistir) ile birlikte veri matrisi {(190), sistemi (10} gelistiriimis kalite kontrol
takibi, teshis 6zellikleri ve verim hizi ile donatir. Durdurma salterleri ve yavas salterleri
dahil etmek Gzere, limit salterlerine glivenilmesinin yerine, veri matrisi (190), sistemin
(110) bitisik tasiyicilar (186) sabitken bile belirli bir tasiyiciyl (16) yeniden ayarlamasina
izin verir. Bir tasiyici (16), badgimsiz olarak kontrol edilen kayigs motorlan (94) ile
badlantih olarak veri matrisinin (190) kullaniimasiyla etkin olmayan veya bos
istasyonlar (12) boyunca hizh bir sekilde ilerletilebilir. Geligtirilmis hareket kontrolGne ek
olarak, sistem (10) boyunca ilerledikge her bir tasiyicinin (16) benzersiz bir sekilde
tanimlanmasiyla arttirilmis verimlilik, kalite kontrol ve ariza giderme gergeklestirilir. Veri
matrisini (190) kullanan sistem (10), bir hatali tasiyiciyl (16) veya aksi halde imalat
isleminde durmalara neden olan veya hatal bitmis Grinler kazandiran hir tasiyiciyr (16)

benzersiz bir sekilde tanimlayabilir ve izleyebilir.

Simdi SEKILLER 22-26'ya refere edilerek, mevcut bulus ile uyumlu olarak bir esnek
nakil sisteminin (200) bir baska ©&rnekleyici duzenlemesi aciklanacaktir. Bu
diizenlemenin nakil sistemi (200), bircok yénden yukarda SEKILLER 1-21'e gére
agiklanan nakil sistemine (10} benzerdir. Buna goére, sadece sistemler arasindaki
farkliliklar agadida ayrica aciklanacaktir. SEKIL 22, SEKIL 3'e gére yukarida tartisilan
nakil sistemine (10) benzer olan bir nakil sisteminin (200) bir sematik gésterimini tasvir
eder. Bununla birlikte, bir bas Ustl geri donls hatti yerine, nakil sistemi (200), ileri-
besleme hattindan (204) yanal olarak araliklandiriimis ve bu dizenlemede, tasiyicilar
(206) ileri-besleme hattinin (204) baslangicina (208) geri ddondurmek lzere genel
olarak bir ileri-besleme hattina (204) paralel olarak uzanan bir istede baglh geri dénas
hattini {202) icerir. Nakil sisteminin {200) cesitli dier yonleri, bilegenlerin bir tasiyiciya
(206) yuklenmesine ve buradan bosaltlmasina ydnelik olarak gesitli istasyonlar (210),
tasiyicilarin  (208) montaj hattina, bilesen besleme nakledicilerine (214), jeo-alet
tepsilerine (218) gére yikseltilip dusirilmesine yénelik olarak dikey ¢eviri kuleleri (212)
ve montaj islemlerinin gergeklestiriimesine yénelik olarak robotik manipilatérler (218)

dahil olmak Gzere yukarida agiklanan nakil sistemi (10) ile benzerdir.

SEKIL 22'de gésterildigi gibi, ileri-besleme hattindan (204) bir robot tarafindan
cikariimig olan tasiyicilarin (208) depolanmasina ydnelik olarak ileri-besleme hattinin

(204) ucundaki bosaltma istasyonuna (222) bitisik bir depclama alani (220)
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saglanabilir. Yukarida genel olarak agiklandigi gibi tagiyicilarin (206) onarnimasina
veya ayarlanmasina yonelik olarak depolama alanina (220) bitigik bir onarim istasyonu
(224) da saglanabilir.

SEKIL 23, ileri-besleme ve geri dénisg hatlarinin (202, 204) her ikisinde de kullanilan bir
érnekleyici yol segmentini (230) tasvir eder. Yol segmenti (230), yol segmenti (230)
boyunca uzunlamasina uzanan bir yukar bakan kanal (234) tanimlayan bir agik Gst
yana sahip olan bir uzun yol mahfazasini (232) icerir. Tasiyicilarin (206) yol
segmentleri (230) boyunca hareketini kontrol etmek tzere her bir yol segmentinin (230)
kanall (234) icerisine en azindan bir dodrusal motor (236) yerlestirilir. Gosterilen
dizenlemede, uU¢ dogrusal motor (236) yol segmentinin (230) kanalina (234)
yerlestirilir. Bununla birlikte, her bir yol segmentinin (230), alternatif olarak, sadece bir
tek dogrusal motoru (236) veya istenildigi gibi kanalda (234) yerlestiriimis cesitli baska
sayllarda dogrusal motorlan (236) icerebilecedi kabul edilecektir. Yol segmentinde
(230) kullanilabkilen bir érnekleyici dogrusal motor (236) MagneMotion, Inc., of Devens,

Massachusetts’den temin edilebilen Quickstick HT2'dir.

Her bir dodrusal motor (238) ile iletisim halinde olan bir kontrolér (238), tasiyicilar
(206) yol segmentleri (230) boyunca yiuksek hassasiyet ile ve bir¢ok yol segmenti (230)
Uzerinde desteklenen dider tasiyicilardan (206) badimsiz olarak hareket ettirmek lzere
her bir dogrusal motorun (236) isleyisini kontrcl eder. Dogrusal motorlar (236) ile
iletisim halinde bir tek kontroldr (238) gdsterilmis olsa da, her bir dogrusal motorun
(236) alternatif olarak, nakil sisteminin (200) diger dzellikleri ile igbirligi halinde, bu
belirli dogrusal moterun (236) isleyisini kontrol eden bir tahsis edilmis kontroldr ile

iletisim halinde olabilecegi kabul edilecektir.

SEKILLER 24 ve 25, bir yol segmenti (230) {izerinde desteklenen, bu dizenleme ile
uyumlu bir érnekleyici tagiyiciyr (208) géisterir. Bu diizenlemede, tasiyici (208), birgok
tekerlek mentajinin (242) baglandidi bir uzun montajlama rayini (240} icerir. Bircok
yukseltici (244), genel olarak SEKILLER 1-21'e gére yukarida aciklanan tasiyicilara
(206) benzer bir sekilde montajlama rayinin (240) bir Gst ylzeyine sabitlenir.
YUkselticiler (244) sirayla, yik tasima ylzeylerine (248) ve bunun Gzerindeki montaj
bilesenlerinin desteklenmesine yoénelik olarak uygun yardimcilara (250) sahip olan
enine destekler (246) ile birlestirilir. SEKIL 25'te gosterildigi gibi, yol mahfazasi (232),

yol mahfazasinin (232) kanalini (234) tanimlayan birinci ve ikinci karsilikli olarak
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yerlestirilmis yan duvarlan (252, 254) ve bir taban duvarini (256) igerir. Tasiyicinin
(206) tekerlek montajlan (242), tasiyicinin (206) yol segmenti (230) boyunca
yuvarlanma hareketini sadlamak (lzere tekerleklerin (258) birinci ve ikinci yan
duvarlarin (252, 254) Gst yuzeylerini (260, 262) birlestirecedi sekilde konfigure edilir. En
azindan bir surekli miknatis (264} montajlama rayinin (240} bir alt ylzeyine, genel
olarak yikselticilerin (244) karsisinda sabitlenir. Strekli miknatislar {264), tasiyicilarin
(206) moentajlama raylarn (240) Gzerinde dogrusal motorlardan (236) bir sabit aralikta

desteklenir.

SEKIL 26, SEKILLER 24-25’e goére aciklanan yol segmenti (230) ile kullanilabilen bir
tasiyicinin (206a) bir bagska érnekleyici dizenlemesini tasvir eder. Bu dizenlemede,
tekerlek montajlarinin (240a) tekerlekleri (258a), tasiyicinin (206a} yol segmentleri
(230) (zerinde hizalanmasini kolaylastirmak {izere yol mahfazasinin (232) yan
duvarlan (252, 254) ile isbirligi yapan bir radyal olarak disari dogru uzanan cevresel
dudag (266) icerir.

Kullanimda, dogdrusal motorlar (236), tagiyicilanin (208) bircok yol segmenti (230)
boyunca hareket ettiriimesine yénelik olarak kuvveti harekete gecirmek Uzere ve
tasiyicilar (208) yol segmentleri {(230) boyunca istenen konumlarda hassas bir sekilde
pozisyonlandirmak Uzere tasiyici (206) Uzerindeki sirekli miknatis (264) ile igbirligi
yapan manyetik alanlar yaratmak Ozere etkinlestirilir. Avantajli bir sekilde, burada
aciklanan nakil sistemi (200), montaj hatti boyunca hareket eden diger tasiyicilardan
(206) bagimsiz olarak her tasiyicinin (206) gercek zamanl kontroll ile birlikte, bir
montaj hatti boyunca montaj bilesenlerinin transfer edilmesine yonelik olarak bir hizli ve
verimli yéntem saglar. Ustelik, yol segmentleri (230) (izerinde desteklenen tasiyicilann
(206) stabilitesine yardimci olan bir énemli asadl tutma kuvveti sadlamak (zere
dogrusal motorlar (236) slrekli miknatislar ile igbirligi yapar. Tasiyicilar (206) ileri-
besleme hattinin (204) yol segmentleri (230) boyunca hareket ederken, genel olarak
SEKILLER 1-27’in nakil sistemine (10) gére yukarnda aciklandigi gibi kisimlar ilave
edilebilir ve cesitli istasyonlarda (210) montaj islemleri gerceklestirilebilir. Yukarida
aciklandigi gibi bir jeo-alet tepsisinde (216) tasiyicilar (206) Gzerinde desteklenen
montaj bilesenlerini yerlestirmek Gzere dikey c¢eviri kuleleri (212) kullanilabilirken,
dogrusal motorlar (236), bilegenleri bir alet tepsisine (216) indirmek Uzere dikey ceviri
kulelerinin  (212) kullamminin gerekmeyebilecedi sekilde, taswyicillarin (206) vyol

segmentleri (230) Gzerinde hassas bir sekilde pozisyonlandiriimasini saglar.
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lleri-besleme hattinin (204) ucunda, tamamlanmis montajlar tasiyicilardan (206) bir
veya daha fazla robot (218} tarafindan c¢ikarilabilir. Bogaltilan tasiyicilar (206} daha
sonra yol segmentlerinden (230) cikarilabilir ve depolama alanina (220) yerlestirilebilir,
onarim istasyonuna (224) geri gotnderilebilir veya ileri-besleme hattinin (204)
baglangicina (208) dodru geri transfer edilmek (zere geri déniis hattina (202)
tasinabilir. Bu dlUzenlemede, geri dénis yolu segmentleri (230) inga bakimindan,
SEKILLER 23-26'ya gore yukarida tartisilan ileri-besleme yol segmentlerine (230)
benzerdir. Depolama alani, tasiyicilarin (206) ileri-besleme hattindan (204) ve geri
ddénls hattindan (202) istenildigi gibi cesitli siralarda ilave edilmesini ve cikarilmasini
kolaylagtirir, bu sekilde tasiyicilar (206), montaj ihtiyaclarindaki degisikliklere uyum

saflamak Uzere ileri-besleme hattinin (204) baslangicina (208) sadlanabilir.

Mevcut bulus bunun hir veya daha fazla diizenlemesinin agiklamasi ile gosterilmis clsa
da ve dizenlemeler oldukga detayli olarak aciklanmig olsa da, esglik eden istemlerin
kapsamini kisitlamalari veya herhangi bir sekilde bu tir detaya sinirlandirmalari
tasarlanmaz. Burada gésterilen ve aciklanan ¢esitli 6zellikler tek bagina veya herhangi
bir teknik olarak olasi kombinasyon halinde kullanilabilir. ilave avantajlar ve
modifikasyonlar teknikte uzman olanlarca kolayhkla gérulecektir. Bu nedenle, genis
bakis acilarinda bulus, gosterilen ve aciklanan spesifik detaylar, temsili aparatlar ve

yéntemler ve gdsterici érekler ile sinirli degildir.

Buna gdre, istemler tarafindan tanimlandidi gibi bulusun kapsami igerisinde kaldiklari

surece bu tur detaylardan belirli bir dereceye kadar gidisatlar yapilabilir.
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