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OZET

KONTEYNER-VINC TESISATLARI iCIN ASIRI YUK
EMNIYETI

Bir konteyner-ving tesisati i¢in bir kaldirma mekanizmasmm agir1 yuk
emniyeti i¢in bir yontem ve bir tertibat olup, bu yontem ve tertibat, her
biri tahrik mili (60, 60" bir disli giris miline (80, 80') baglanmig olan
birer tahrik motoruna (50, 50") ve dislinin (20) bir ¢ikis mili (120,
120") fizerinde bir halat tamburasinda (140, 140') birer emniyet frenine
(180, 180") sahip olan, bir dislinin (20) her iki tarafinda bulunan iki
0zdes kaldirma mekanizmasimi kapsar, burada halat tamburasmin
etrafindan gecirilen kaldirma halatlan (150, 150') bir yike (160) veya
bir konteyneri alan bir baghik takozuna (160) baglannustir, ve burada
bir konteynerin kaldirilmasi ve kaldirilan konteynerin hareket
ettirilmesi siwrasinda en az bir sensor (130, 130') vasitasiyla bir asir1
yuk veya yaklasan bir asin yuk algilanir, ve halat tamburalarindaki
emniyet freni (180, 180") ve ayrica motor tahrik milinde (60, 60')
ongorilmils, motorun savrulma kiuitlesint durduran bir blokaj freni (70,

70", sensor (130, 130") vasitasiyla baslatilir.
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ISTEMLER

1. Bir konteyner-ving tesisati i¢in bir kaldirma mekanizmasinin agin
vuk emniyeti i¢in yontem olup,

bu yontem, her biri tahrik mili (60, 60') bir disli giris miline (80, 80')
baglanms olan ve nispeten yilksek bir anahtarlama dongusuyle ving
tesisatinin igletimi sirasinda bir isletim fremi (90, 90') vasitasiyla
frenlenen ve serbest birakilan birer tahrik motoruna (50, 50') ve
dislinin (20) bir ¢ikis mili (120, 120") izerinde bir halat tamburasinda
(140, 140", sadece isletimin baslangicinda ve sonunda kapatilan birer
emniyet frenine (180, 180") sahip olan, bir diglimin (20) her iki
tarafinda bulunan ki 6zdes kaldirma mekanizmasim kapsar,

burada halat tamburasmin etrafindan gecirilen kaldirma halatlar (150,
150" bir yiikke (160) veya bir konteyneri alan bir baslik takozuna (160)
baglanmustir, burada bir konteynerin kaldirilmas: ve kaldirilan
konteynerin hareket ettirilmesi sirasinda en az bir sensor (130, 130")
vasitasivla bir asir1 yuk veya yaklasan bir asm yuk algilamir, ve
karakterize edici 0zelligi, halat tamburalarindaki emniyet freninin
(180, 180') ve ayrica motor tahrik milinde (60, 60") ongoriilmus,
motorun savrulma kiitlesini durduran bir blokaj freninin (70, 70'),

sensor (130, 130") vasitasiyla baslatilmasidir.

2. Istem l'e uygun yontem olup, burada blokaj freni (70, 70°) ve
emmiyet freni (180, 180°), asirn yik durumunun ortaya ¢ikmasidan

once baglatilir,
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3. Istem I'e veya 2'ye uygun yontem olup, burada bir tehdit olusturan
asir1 yukin erkenden algilanmasi i¢in, yukiin (160) egim acisinmn

ve/veya yikin bir yatay ivmesinin bulunmasidir.

4, Onceki 1stemlerden birine uygun yontem olup, burada hem emniyet
frenlerinden (180), hem de blokaj frenlerinden (70) her biri, bir
hidrolik basmcm hizlandinlmis azaltilmasi vasitasiyla kisa sureh
olarak aktive edilir, bu hizlandirilms azaltma, depolanan yay

enerjisini, frenin hizli kapanmasi igin serbest birakir.

5. Onceki 1stemlerden birine uygun yontem olup, burada gerilimlerin
giderilmesi 1¢in bir acil durdurmadan sonra kaldirma mekanizmasinm
yeniden isletime alinmasi i¢in, ilk Once tahrik motorunda (50, 507
ongorilmis blokaj freni (70, 70") kisa sureli olarak agilir ve tahrik
tamburalarinda (140, 140') ongorilmis emniyet freni (180, 180"
kapal olarak tutulur,

bunun uzerine tahrik motorundaki (50, 50") blokaj freni (70, 70"
yeniden kapatilir ve halat tamburalarmmda 6ngorulmils emniyet frem

(180, 180" kisa sureli olarak agilir,

6. Istem S'e uygun yontem olup, burada frenlerin agilmasi ve
kapatilmasi, kaldirma mekanizmasinin isletime hazir olmasimi kisa
siireli olarak yeniden saglamak i¢in, bir elektronik kumanda tesisatinin

bir kumanda programi vasitasiyla gergeklestirilir.

7. Onceki istemlerden birine uygun yontem olup, burada blokaj
frenine (70,70"), tahrik motorunun (50, 50") tahrik mili tizerinde,

kaldirma mekanizmasmin isletimi sirasinda isletim  freni olarak
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calisacak, buna karsi sensorler (130, 130") tarafindan bir durdurma
sinyali algilandiginda, fren, blokaj freni olarak hizla kapatilacak

sekilde kumanda edilir.

8. Her biri, fizerinde bir isletim freni (90, 90°) ongorilmils bir dishi
giris miline (80, 80" tahrik mili (60, 60') baglanmis olan birer tahrik
motoruna (50, 50') ve

diglinin (20) bir ¢ikis mili (120, 120") izerinde bir halat tamburasinda
(140, 140" birer emniyet frenine (180, 180') sahip olan, bir dislinin
(20) her iki tarafinda bulunan iki ®zdes kaldirma mekanizmasini
kapsayan bir konteyner-ving tesisati i¢in kaldirma mekanizmasi olup,
burada halat tamburasimn etrafindan gecirilen kaldirma halatlar (150,
150") bir yike (160) veya bir konteyneri alan bir baghk takozuna (160)
baglanmistir, karakterize edici 0zelligi, baslik takozunda (160)
ve/veya baslik takozu (160) ile halat tamburasi (140, 140°) arasinda,
bir asir1 yukiin veya bir tehdit olusturan asir1 yilkiin saptanmasi i¢in en
az bir sensoriin (130, 130') O6ngorilmils olmasi ve tahrik motorunda
(50, 50°), bunun tahrik mili (60, 60°) lizerinde, sensor (130, 130°)
tarafindan vyaklagan bir asirn yikiin saptandi@in durumda emmniyet
freniyle (180, 1807) birlikte baslatilabilen bir blokaj freninin (70, 707)
ongdrillmiis olmasi, burada tahrik motorunun (50, 50°) tahrik mili (60,
60’) mili izerinde, blokaj freni (70, 707) ile disli (20) arasinda isletim

freninin (90, 907) dongorillmus olmasidir.

9, Istem 8’e uygun kaldirma mekanizmasi olup, burada hidrolik olarak
calistirilabilen emniyet frenlerinden (180, 180°) ve blokaj frenlerinden

(70, 70°) her birine, hidrolik basincin hizlandirilmis azaltilmasi
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vasitastyla frenin hizli kapanmasm baslatan bir hidrolik kumanda

blogu (70.3, 180.3) vasitasiyla birlikte kumanda edilir.

10. Istem 9’a uygun kaldirma mekanizmas: olup, burada hidrolik
kumanda blogu (70.3, 180.3), bir eclektronik sinyal vasitasiyla
anahtarlanabilen 1ki valf yolunu icerir, bunlardan bir valf yolu, buyiik
akim enine kesitleri boyunca hidrolik basmncin hizlandinlnus bir
azaltilmasini mumkiin kilar, buna karsin diger valf yolu, hidrolik

akigskanin bir isletim freni i¢in gerekli akim yolunu olusturur.

11. 8’den 10’a kadar olan onceki 1stemlerden birine uygun kaldirma
mekanizmas1 olup, burada bir yiuk artisin1 saptamak igin, kaldirma
halatlarinda halat gerilimini veya ¢ekme kuvvetini izleyen bir sensor

ongorulmiistur,

12. 8°’den 11°¢ kadar olan dnceki istemlerden birine uygun kaldirma
mekanizmasi olup, burada yukin (160) egim acisinn saptanmasi i¢in
bir egim agis1 sensoru ve/veya yukiun (160) yatay bir ivmesini
algilayan bir sensor (130, 130", bir tehdit olusturan asmi yukin

saptanmasi i¢in ongdrilmustir.

13. 8’den 12’ye kadar olan onceki istemlerden birine uygun kaldirma
mekanizmas:t olup, burada bir acil durdurmadan sonra kaldirma
mekanizmasinin yeniden i1sletime almmasi icin ilk Once tahrik
motorunda (50, 50") ongorulmus blokaj frenmi (70, 70") kisa sureli
olarak acan bir kumanda tesisat1 (170) ongorilmustir, bu sirada halat
tamburalarinda ongoériilmils emniyet freni (180, 180") kapali tutulur,

bunun Gizerine blokaj freni tahrik motorunda yeniden kapatilir ve halat
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tamburalarinda dngorillmils emniyet freni kisa sureli olarak acilir, ve
burada isletim durumuna erisilene kadar anahtarlama adimlar tekrar

tekrar uygulanir,
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TARIFNAME

KONTEYNER-VINC TESISATLARI ICIN ASIRI YUK
EMNIYETI

Bulus, asir1 yiik durumunda konteyner-ving tesisatlarinimn emniyeti igin

bir yontemle ve bir tertibatla ilgilidir.

EP 1 710 199 A1, motorun tahrik mili ya da disliye giris mili Gizerinde
bir isletim frenine ve disli ¢ikis mili tizerinde ya da halat tamburasinda

bir emniyet frenine sahip bir konteyner-ving tesisatini tarif etmektedir,

US 4 462 570 A, genel anlamda bir ving tesisatinda bir asir1 yuk
emniyetini tarif etmektedir ve US 4 226 403, aymi sekilde genel
anlamda, pnématik tahrik edilen kaldirma tesisatlarinda bir asir1 yuk

emmyetini tarif etmektedir.

Sekil 2, bir digli (2) vasitasiyla kenetlenmis ozdes tahrik ve ¢ikis
bolumlerine (3, 3' ve 4, 4) sahip iki kaldirma mekanizmasi igeren,
konteyner-ving tesisatlari igin bir standart kaldirma mekanizmasim (1)
gostermekte olup, burada asagida sadece sol kaldirma mekanizmasi
agiklanmaktadir.

Bir tahrik motoru (5), bir tahrik mili (6) vasitasiyla bir fren diskine (9)
ve fren diski de, diglinin (2) bir digli giris miline (8) donmeye kars
sabit sekilde baglannustir. Fren diskinde (9), vayin etki ettigi fren

pabuglarma ve gosterilmeyen bir fren kaldirma cihazma sahip bir
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isletim fremi (11) dongodralmustior. Dish (2), dish ¢ikis miller1 (12)
vasitasiyla, bir halath palangaya (15) sahip halat tamburalarim (14)
tahrik eder. Halat tamburasinda bir fren diski (17) sabitlenmis olup, bu
diski, yayin etki ettigi fren pabucglarima sahip bir emniyet freni (18)
kavrar, bu fren pabuclarinda gosterilmeyen bir fren kaldirma cihaz
ongorulmustir. Halatl palangalar (15), bir baslik takozunda (16), yam
esasen dikdortgen bir cercevede sabitlenmis olup, bunun tarafindan
kose fittingleri vasitasiyla gosterilmeyen bir konteyneri alan bir yayici
alinir. Asagida baslik takozu (16), tasima Urlinl ya da yuk olarak

adlandirilir.

Isletim freni (11), yilkiin frenlenmesi i¢in isletim sirasinda, nispeten
yuksek bir anahtarlama dongusuiyle ¢alisir, buna karsin emniyet frenm
(18), isletim sirasinda ving isletiminin bir arizas1 yizinden bir acil
durdurma durumu ortaya ¢ikmadigi sirece, sadece isletim
baslangicinda ¢alistirilir ve isletim sonunda durdurulur.

Tahrik bolimiinde bir bilesenin calismamasi yuzunden tahrik milinde
(6) veya dish ¢ikis milinde (12) asirn bir devir sayis1 saptandiginda
veya bir diger ariza yiiziinden tesisatin acil durdurulmas: gerektiginde,
emniyet frenleri (18, 18°) ve isletim frenleri (11, 11°), ving kilavuzu
tarafindan verilen bir acil durdurma sinyali vasitasiyla kapanirlar.
Konstruktif agidan kosullandirilmig olarak emmiyet frenleri (18, 18°),
isletim frenlerinden (11, 11°) daha kisa bir kapanma siiresine
sahiptirler, boylece emniyet frenleri (18, 18”) daha erken kapanirlar ve

bu sekilde, kaldirma halatlarmi kavrayan yuku alirlar,

Konteyner istiflemede kaldirma islemleri sirasinda, ozellikle de bir

konteyner, konteyner gemilerinin dar yikleme saftlarindan
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kaldirilirken, konteyner, yukleme safti igerisinde devrilebilir veya
sikisabilir. Ving tesisati zamaninda durdurulmazsa, toplam ving
tesisatinin imha edilmesine yol agabilen bir dnemli zarar olugabilir,
Bir konteynerin yakalanmasi veya asili kalmasi uzmanlik dilinde
"snag=takilma" olarak adlandirilir. S$ekil 2°ye gore bir standart
kaldirma mekanizmasinda, bir asm yuk durumu, konteynerm asili
kalmas1 vasitasiyla ving kilavuzu tarafindan saptanir ve bunun

tarafindan bir acil durdurma islemi baglatilir.

Guniimiizde, ving vapisiin asirt  bir  yiklenmesimi  kaldirma
mekanizmasimin  kendiliginden durmasi vasitasiyla engelleyen iki
sistem bilinmektedir. Daha eski olan sistem, kaldirma halati
payandalarinin ucunda sabitlenmis hidrolik soniimleyicileri esas alir.
Bu tesisat, bir "snag", yani takilma durumunda ving yapist igerisine
iletilen darbeyi soniimler. Ayni anda, onceden belirlenmis bir
sonimleme yolunda, kaldirma mekanizmasinin frenleri inerler ve
boylece kaldirma mekanizmasmi durdururlar. Frenler, bir standart
kaldirma mekanizmasinin frenlerine karsihik gelirler. Bu sistem, ving
tesisatiyla daha da calisilabilmesi ig¢in bir acil durdurma sinyalinden
sonra ving tesisatinin isletime hazir olmasimi yeniden saglamak

amaciyla, uzun bir zaman dilimini gerektirir.

Sekil 3°de gosterilen daha gincel bir sistem, DE 10 2006 003 832
icerisinde tarif edilmektedir. Sekil 3°de, aym veya karsihik gelen
bilesenler i¢in, Sekil 2°deki ayni referans isaretler kullanilir,

Tahrik motoru (5) ile isletim freni (11) arasinda, motordan (5) disli
giris mili (8) tizerine maksimum aktarilabilen bir belirli donme

momenti igin tasarlanmus bir asirt yiuk kuplaj (7, 7°) dngorulmustir.
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Bu donme momenti asildiginda, asir1 yuk kuplajmim (7) her iki kuplaj
yarist ayrilir, boylece motorun (5) ayrilmasi vasitasiyla dish (2)
Uzerine artik tahrik donme momenti aktarilmaz. Asirt yik kuplajinin
(7) agilmasi, bir asir1 yuk sensorinii aktive eder, bu sensor, bir
kumandaya bir sinyal verir, bu kumanda da, bunun lzerine, isletim
frenlerine (11,11°) baslatma sinyalleri gondererek disli giris millerinde
(8) ve emmiyet frenlerine (18, 18”) baslatma sinyallert1 gondererek
halat tamburalarinda (14) ving isletimini keser ya da durdurur, boylece
tahrik bolimi ve ¢ikis bolimil bloke edilir. Bu sayede, motordan (5)
ayrilan yikim (16) kendiliginden vyergekimi vasitasiyla digmesi
engellenir.

Frenler (11 ve 18), yayla yuklenerek kapanan ve yay kuvvetine kars:
¢alisan bir uygun fren kaldirma cihazi vasitasiyla serbest birakilabilen
endustri frenleri olarak yapilandirilmistir,. Bu tir fren kaldirma
cihazlar1 ¢ogu durumda elektrohidrolik olarak c¢alisirlar, vani bir
elektromotor, bir hidrolik pompa vasitasiyla bir hidrolik basinci, bir
yaya kars1 etki eden, freni yeterhi yukseklikte basmgcta istege bagh
olarak bir manivela gubugu vasitasiyla serbest birakan bir ¢alistirma
pistonunda olusturur. Emniyet freni (18), ayrica, dogrudan hidrolik
olarak serbest birakilabilen emniyet freni olarak da yapilandirilmis

olabilir.

Bu bilinen ving tesisatinda tahrik motorunda (5) Ongorilmils asin yuk
kuplaji (7), asmn yilk durumunda asin yilk kuplapnin kuplaj yarilarn
ayrilana kadar, belirli bir zamana ihtiya¢ duyar. Asir1 yuk kuplajlar,
ayrica, bir asir1 yuk ortaya ¢iktiginda tepki verene kadar, ¢ok yuksek
bir dagilma aralifina sahiptirler. Ayni uzunlukta asirt yilk sensoriiniin

baslatilmas: stirebilir, bu sensor, asir1 yilk kuplajpnm (7) agilmasini
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algilar, boylece ardindan bir sinyali kumandaya verir, bu kumanda da
yine baglatma sinyallerini frenlere (11 ve 18) gonderir ve ving
isletimini durdurur, Bu sirada kaldirma halatlar1 (15) uygun sekilde
cok gerilirler, bu gerilme, asin yuk kuplajmm (7) maksimum

aktarilabilen donme momenti vasitasiyla elde edilir.

Sekil 3’de gosterilen takilma yuki sistemi asirn yuk kuplajnm (7)
ayrilmasi vasitastyla bir asin1 yiike tepki verdiginde, ardindan emniyet
frenlerinin (18) kontrollii agilmasi vasitasiyla yuk (16) kaydirilir,
boylece konteynere, asirt yikin vakalanmasi veya sikigtirilmasi
vasitasiyla baslatilan bir serbest erisim saglamir. Ardindan, ving
tesisatinm ¢aligma isletimine devam edebilmek i¢in, aginn yik

kuplajpmin (7) elle yeniden kapatilmas: gerekir. Bu cok zaman alir.

Hem Sekil 2°de gosterilen standart kaldirma mekanizmasi, hem de
Sekil 3°de gosterilen, asirt yuk kuplajna (7) sahip kaldirma
mekanizmasy, sadece, tagima uUriintl (16) vasitasiyla zaten olusmus bir

asin1 yuke tepki verir,

Mevcut bulusla, konteyner-ving tesisatlarinin emniyeti
tyilestirilmelidir ve her seyden dnce, kaldirma mekanizmasi asirt yiik
yuzimden durduruldugunda, kaldirma mekanizmasimin yeniden

1sletime alinmasina kadar gegen stire kisaltilmalidir.

Bulusa gore, bir konteynerin kaldirilmasi ve kaldirilan konteynerin
hareket ettirilmesi sirasinda en az bir sensor vasitasiyla bir asir1 yuk

veya yaklasan bir agir1 yik algilanir ve halat tamburasindaki emniyet
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fren1 ve motor tahrik milinde ongorillmig, motoru bloke eden bir

blokaj freni, sensor vasitasiyla baslatilir.

Bulusa gore, her biri tahrik mili bir disli giris miline baglanmis olan
birer tahrik motoruna ve dislinin bir ¢ikis mili tzerinde bir halat
tamburasmda birer emmiyet frenine sahip olan, bir dislinin her 1ki
tarafinda bulunan iki 0zdes kaldirma mekanizmasimi kapsayan, bir
konteyner-ving tesisati igin bir kaldirma mekanizmasinin asir1 yuk
emniyeti igin  bir yontem oOngoriilmekte olup, burada halat
tamburasinin etrafindan gegirilen kaldirma halatlar1 bir yiike veya bir
konteyneri alan bir bashk takozuna baglanmstir, ve burada bir
konteynerin kaldirilmas1 ve kaldirilan konteynerin hareket ettirilmesi
sirasinda en az bir sensoOr vasitasiyla bir asirt yuk veya yaklasan bir
asin1 yuk algilanir ve halat tamburalarindaki emniyet freni ve ayrica
motor tahrik milinde ©®ngoérilmils, motorun savrulma kutlesini

durduran bir blokaj freni, sensor vasitasiyla baslatilir.

Blokaj freni ve emniyet freni, asirn yuk girisinde, sensor vasitasiyla
baslatilabilir, ancak tercihen bunlar asim yik durumunun ortaya
c¢ikmasindan dnce ¢alistirilirlar.

Bir tehdit olusturan asir1 yikil saptayan sensodr sayesinde erkenden bir
olas1 asinn yuk belirlenir, boylece agir1 yik durumu ortaya ¢ikmadan
once kaldirma mekanizmasi durdurulabilir. Bir asirn yuk, ving
tesisatinin korunmasi i¢in agilmasina izin verilmeyen bir belirli yik
degeri vasitasiyla onceden belirlenir. Teknigin durumunda, bu asirt
yuk ortaya ¢iktiginda, ving isletimi durdurulur. Bulusa gore, asir1 yuk
degerine erisilmeden once, ornegin asir1 yuk degerinin %80'inine

erigildiginde, ving tesisati durdurulur.
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Bir asir1 yikin veya bir tehdit olusturan agirt yukin algilanmasi i¢in,
kendiliginden bilinen her sensor kullanilabilir. Tercihen, bir tehdit
olusturan asirt yukim miimkin oldugunca erkenden saptanabilmesi
igin, en az bir egim agis1 sensoril ve/veya en az bir ivme sensortl,
kaldirma mekanizmasinin baslik takozuna takilir.

Burada blokaj freni ve emmniyet freni, asm yik durumu ortaya

¢ikmadan Once ¢alismaya baslatilir.

Bir egim agis1 sensoriiniin ve bir ivime sensoriiniin bashik takozunda
ongdrillmesi yeterli olabilir. Tercihen, her kaldirma mekanizmasi
bolgesinde bashk takozunda bir efim agis1 sensorit ve bir ivme

sensoril dongorulur.

Emniyet frenlerinin ve blokaj frenlerinin bir tehdit olusturan asin
yukil algilayan sensorler vasitasiyla baslatilmasi sayesinde, ving
tesisatl, kaldirma mekanizmasinin acil durdurulmasindan sonra
yeniden kolaylikla ve hizla isletim durumuna gegirilebilir, ¢iinkil ving
tesisatimin igletime hazir olmasi, bir asin yuk kuplajmin yeniden
kapatilmas:1 gerekmeksizin, ¢lektrontk sinyaller sayesinde yeniden
saglanabilir. Ving tesisatinin bir acil durdurmadan sonra yeniden
isletime almmasi i¢in, dnceden belirlenmig bir program vasitasiyla,
blokaj fremi tahrik motorunda ve emniyet freni halat tamburasinda
degismeli olarak serbest birakilabilir ve yeniden kapatilabilir. Bu
program ¢ok hizli olarak uygulanabilir, boylece ving tesisati kisa
sirede yeniden isletime hazir hale gelir. Kaldirma mekanizmasinin
isletime hazir oldugu, onceden algilanan bir baslangic durumuna

yeniden erigildigini bildiren sensorler vasitasiyla anlasilir.
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Asmm  yuk ortaya ¢ikmadan ©once kaldirma mekanizmasinm
durdurulmasi sayesinde, teknigin durumunda agir1 yukiin ortaya ¢iktig
duruma kiyasla olusan gerilimler de az tutulur, boylece daha az
gerilim sayesinde ving tesisati korunurken, kaldirma mekanizmasinin

hizli olarak yeniden isletime alinmasi da kolaylasir.

Isletim freni bir elektrohidrolik fren kaldirma cihaziyla techiz
edilebilirken ve nispeten viiksek bir anahtarlama dongiisii i¢in uygun
olan, 6rnegin 400 milisaniyelik bir nispeten uzun kapanma siiresine
sahip bir diger yapim sekli igerebilirken, avantajli olarak hem emniyet
frem, hem de motorda Ongorulmils blokaj fremi, hidrolik olarak
kaldirlacak bir fren vasitasiyla yapilandirihir, bu frende, hidrolik
akigkan 1i¢cin  buyuk enine kesitler boyunca hidrolik basmcm
hizlandirilmis azaltilmas: sayesinde, depolanan yay enerjisi, frenin
kapatilmasi i¢in kisa stireli olarak serbest birakilir. Bir kumanda blogu
vasitasiyla hidrolik olarak kaldirlacak bu tir bir frende, 6rnegin
hidrolik pompa vasitasiyla bir elektrohidrolik fren kaldirma cihazinda
oldugu gibi, hidrolik basmg azalirken, hidrolik akigskan i¢in direnglerin
ortadan kaldirilmas1 gerekli degildir. Bu sayede, bir yuk artismi va da
bir tehdit olusturan asirn yukil algilayan bir sensor tarafindan bir
sinyalin girilmesinden sonra, 80 ila 90 milisaniye buyiklik diizeninde

fren kapanma sureleri elde edilir.

Avantaj saglayacak sekilde, hem emniyet frenlerinden, hem de blokaj
frenlerinden her biri, bir hidrolik basmcin hizlandirilmis azaltilmasi
vasitasiyla kisa siireli olarak aktive edilir, bu hizlandirilmis azaltma,

depolanan yay enerjisini, frenin hizli kapanmasi i¢in serbest birakir.
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Bir acil durdurma bir aginn yiki veya bir tehdit olusturan asir1 yuki
algilayan  sensOr tarafindan  baglatilmis  oldugunda, kaldirma
mekanizmasinin  yeniden isletime alimmasi amaciyla gerilimlerin
giderilmesi i¢in tercihen ilk once tahrik motorunda 6ngorulmis blokaj
fren1 kisa siireli olarak agilir ve halat tamburalarinda ongoriilmiis
emmiyet freni kapal tutulur, bunun uzerine blokaj freni tahrik
motorunda yeniden kapatilir ve halat tamburalarinda ongorulmis
emniyet freni kisa suireli olarak a¢ilir. Bu islem, sensorler isletim
durumuna yeniden gegildigini gosterene kadar tekrarlanir.

Bu sekilde, motor yoniindeki gerilimler azaltilir.

Burada amaca uygun sekilde frenlerin acgilmast ve kapatilmasi,
kaldirma mekanizmasmin isletime hazir olmasmi kisa siireli olarak
yeniden saglamak i¢in, bir elektronik kumanda tesisatinin  bir

kumanda progranu vasitasiyla gergeklestirilir.

Kaldirma mekanizmasinin yapisim basitlestirmek i¢in, blokaj frenine,
tahrik motorunun tahrik mili Gizerinde bir hidrolik kumanda blogu
vasitasiyla, blokaj freni kaldirma mekanizmasmin isletimi sirasinda
isletim freni olarak ¢alisacak, buna karsin bir durdurma sinyali
girildiginde, frenin hizli kapanmasi igin sensorler tarafindan hidrolik
basmcin kisa siireli olarak azaltilmasi miimkiin olacak sekilde

kumanda edilebilir.

Halat tamburasinda emniyet freninin maksimum yik artigin
yakalamasi sayesinde, motorda ongorulmiis blokaj freni, sadece,

motorun savrulma kutlesini yakalayabilir, boylece blokaj freni ile



10

15

20

25

10

emniyet freni arasmda kaldirma mekamzmasina gerilimler artik etki

edemez.

Toplamda, yaklasan bir asin yikin saptanmast ve frenlerin
baslatilmas1 vasitasiyla, zaten yaklasan bir asir1 yukte bir yandan ving
tesisatinin  yuksek oOl¢iide bir emniyeti saglanir, diger yandan ise
kaldrma mekanizmasmin olusan asinn  yuku algilayan sensor
tarafindan acil durdurulmasindan sonra yeniden isletime alma kisa
stireli olarak miimkiin kilimur, ¢inkil isletime hazir olma sadece

elektronik yolla algilanir ve gosterilir.

Bulusa gore, her biri tahrik mili bir disli giris miline baglanns olan
birer tahrik motoruna ve dislinin bir ¢ikis mili tizerinde bir halat
tamburasinda birer emniyet frenine sahip olan, bir dislinin her iki
tarafinda bulunan iki 6zdes kaldirma mekanizmasini kapsayan, burada
halat tamburasinin etrafindan gegirilen kaldirma halatlarmin bir yike
veya bir konteyneri alan bir bashik takozuna baglanmis oldugu, bir
konteyner-ving tesisati i¢in  bir kaldirma mekanizmasi, bashk
takozunda ve/veya bashk takozu ile halat tamburasi arasmdaki
kaldirma halatinda en az bir sensor, bir asir1 viukin veya bir tehdit
olugsturan asir1 yiltkiin saptanmasi ig¢in dongdrilmils olacak ve tahrik
motorunda, emniyet freniyle birlikte sensor tarafindan baslatilabilen
bir blokaj freni, tahrik motorunun tahrik mili izerinde ongorilmiis
olacak sekilde yapilandinlmstir. Isletim freni, tahrik motorunun

tahrik mili izerinde blokaj freni ile disli arasinda dongorilmustur,

Avantaj saglayacak sckilde, emniyet frenlerinden ve blokaj

frenlerinden her birine, hidrolik basmcim hizlandirilmis azaltilmasi
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vasitasiyla frenin daha hizhh kapanmasmm baglatan bir hidrolik
kumanda blogu vasitasiyla kumanda edilebilir. Bunun i¢in, hidrolik
kumanda blogu, amaca uygun sekilde, bir elektronik sinyal vasitasiyla
anahtarlanabilen iki valf yolu igermekte olup, bunlardan bir valf yolu,
bityilk akim enine kesitleri boyunca hidrolik basincin hizlandirilmis
bir azaltilmasimi mimkin kilar, buna karsin diger valf yolu, hidrolik

akigskanm bir isletim freni i¢in gerekli akim yolunu olusturur.

Kaldirma islemi sirasinda konteynerin davranigini izlemek i¢in, zaten
bahsedildigi gibi, kendiliginden bilinen sensorler kullanilabilir. Bir
yuk artisimin algilanmasi i¢in, halat kuvveti sensorleri, gekme kuvveti
sensorleri, tampon mastarlann veya ayrica halat koruyucular
ongorulmils  olabilir, bunlarda kaldirma halati  birbirine gore

kaydirilms olarak diizenlenmis i¢ makara Uizerinden gegirilir,

Tercihen, yukiin yatay eksenler boyunca bir hizlanmasini saptayan bir
ivme sensorll, ve konteynerin yva da yilkin bir egimini ve bununla
yaklasan bir asir1 yiikil en az bir kaldirma mekanizmasinda saptayan
bir egim sensorii ongorulir. Egim agilarmin degerleri ve ivme
degerleri yatay eksenler boyunca onceden belirlenmis degerleri terk

ederlerse, emniyet ve blokaj frenleri baslatilir.

Bir tehdit olusturan asin yukiin erkenden ve hassas olarak algilanmasi
icin bir ivine sensoril ve bir egim acis1 sensoril yeterli olabilir.
Tercihen, her iki kaldirma mekanizmasinin her birinde bu tir sensorler

ongorulur.
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Bir egim agis1 sensoriine ve ivme sensorilne ilaveten veya ayrica bu
sensorler olmadan da, bir yilk artisim algilayan bir sensor, dmegin bir
halat kuvveti sensorl veya bir halat koruyucu da, her 1ki kaldirma

mekanizmasindan birinde ongoriilebilir.

Mevcut bir ving tesisatinda zaten bir isletim fremi tahrik motorunun
tahrik mili tizerinde mevcut oldugunda, bulusa uygun takilma yuki
tesisatimin  yapilandirilmas: i¢in, tahrik motoru ile isletim freni
arasinda, yukarida tarif edilen gekilde ¢alisan bir blokaj freni
ongodrillebilir. Bu sekilde, bir standart kaldirma mekanizmasiyla teghiz
edilmig ving tesisatlarinin donanimu 1yilestirilebilir.

Diger yandan, bir standart kaldirma mekanizmasi, frenin bir igletim
fremi ve bir blokaj freni fonksiyonunu yuriitebilmesini saglayan bir
kumanda blogu vasitasiyla mevcut isletim frenine kumanda edilecek

sekilde de techiz edilmis olabilir.

Asm  yuk kuplajma sahip bir mevcut kaldirma mekanizmas:
durumunda, bir asin yuk kuplajinin yerine, tahrik motorunun tahrik
mili Ozerinde bir blokaj freni ongorulebilir, boylece ilave yer
ihtivacina gerek kalmadan, mevcut kaldirma mekanizmasinin

donanimi bulusa gore 1yilestirilebilir.

Bulusa uygun kaldirma mckanizmas:t ve bunun tarif edilen ¢alisma
sekli, avantajh olarak, ayrica, diger kaldirma tesisatlarinda, dmegin bir
asansorde veya benzerlerinde de kullamilabilir. Burada, kaldirma
mekanizmasinin yapisi, €sasen, bir konteyner-ving tesisatinin asagida
tarif edilen iki tarafli kaldirma mekanizmasinin bir tarafina karsilik

gelir.
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Bulusa uygun tesisat vasitasiyla yukim ya da bir tehdit olusturan asin
yukiin erkenden algilanmasi sayesinde, bilinen ving tesisatlarindan
daha sik olarak frenleri bir acil durdurma islemi baglatilabilir, ancak
ving tesisatinin kisa stirede yeniden isletime hazir olmasi gerektigi
i¢cin, bulusa uygun takilma yuki sisteminin asir1 yuke muhtemelen
daha sik tepki vermesi dusunulebilir. Toplamda ving tesisatinin
emniyeti 1yilestirilir ve ving tesisati, asirt yuk durumunun ortaya
cikmasimdan once frenler baslatilarak, asir1 zorlanmalara karsi da

blyiik 6l¢tide korunur.

Bulus ornegin ¢izim yardimiyla daha yakindan agiklanir. Burada

Sekil 1, bulusa uygun bir kaldirma mekanizmasim sematik olarak,

Sekil 2, bir standart kaldirma mekanizmasini, ve

Sekil 3, bir asin yik kuplajma sahip bir bilinen kaldirma

mekanizmasim gosterir,

Sekil 1'deki konteyner kaldirma mekanizmasinda, bir disli (20)
vasitasiyla kenetlenmis 1ki zdes tahrik ve ¢ikis bolumi (30, 30" ve 40,
40" ongorulmus olup, bunlarm elemanlarn aym referans isaretlerle
donatilmistir. Asagida esasen sadece sol tahrik boliimit ve ¢ikis
bolumu (30 ve 40) tarif edilir. Sag halat kaldirma tesisati i¢in ayni
tarif gegerlidir.

Halat kaldirma tesisati, tahrik mili (60) bir blokaj freni birimine (70)

sabit olarak baglannig olan bir tahrik motorunu (50) igerir. Fren
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birimi (70), bu uygulama dmeginde, tahrik mili (60) Gzerinde bir fren
diskini (70.1) ve yay kuvveti vasitasiyla fren diskini (70.1) kavrayan
fren pabuglarim (70.2) igerir,

Fren pabuglarinin (70.2) fren diskinden kaldirilmasi ya da indirilmesi
icin sematik olarak gosterilen bir hidrolik kumanda blogu (70.3)
ongdrilmits olup, bu hidrolik kumanda blogu igerisinde hidrolik
akiskan buylk enine kesitler boyunca bir pistona etki eder. Piston
tizerine etki eden bir hidrolik basincin olusmast sayesinde fren
pabuglart serbest birakilabilirler ve hidrolik akiskan i¢in blylk gecis
enine kesitlerinden dolayr hidrolik basmcin kisa sureli olarak
azaltilmas1 sayesinde, frenin kapanmasi i¢in yay kuvveti kisa siireli

olarak serbest birakilabilir.

Ayrica, motorun (50) tahrik mili (60) tzerinde bir igletim freni (90)
de, donmeye karsi sabit olarak tahrik miline (60) baglanmis olup, bu
isletim freni, gosterilen uygulama drneginde, bir fren diskini (90.1) ve
bunu kavrayan fren pabuglarim (90.2) i¢erir, Referans isaret (90.3) ile,
fremin serbest birakilmasini saglayan bir fren kaldirma cihazi sematik
olarak gosterilmistir. Isletim frenindeki fren kaldirma cihaz,

kendiliginden bilinen bir elektrohidrolik fren kaldirma cihazi olabilir.

Bir disk frenin yerine ayrica fren tamburlar veya uygun diger fren
tesisatlar1 da isletim freni (90) olarak ongodrilebilirler. Tercihen, DE
10 2012 107 723'e gore bir disk fren birimi, isletim freni (90) olarak

ongorulur.
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Fren diski (90.1), bir dish girig miline (80) donmeye kars1 sabit olarak
baglanmistir. Donmeye karsi sabit baglanti altinda aynca bir
soniimleme elemaniyla donatilmis bir baglant1 da anlasilabilir.

Disli (20), bir disli ¢ikis mili (120) vasitasiyla, etrafindan bir halath
palanganin (150) gecirilmis oldugu bir halat tamburasii (140) tahrik
eder. Her halat tamburasinda, fren pabuglariyla (180.2) birlikte etki
eden bir fren diskine (180.1) sahip bir emmiyet freni birimi (180)
ongorulmistir. Bu emniyet freni biriminde (180), blokaj freni
birimindekivle (70) aymi sekilde, frenlerin kisa streli olarak
kapanmasint miimkiin kilmak igin, biiylk enine kesitler boyunca
hidrolik basicin hizlandirilmig azaltilmasmi saglayan bir hidrolik

kumanda blogu (180.3) ongorulmustir.

Dislinin (20) her iki tarafindaki her iki 0zdes halat kaldirma tesisati,
halath palangalar (150 ve 150") vasitasiyla bir bashk takozuna (160)

baglannustir.

Referans 1sarctler (130 ve 1307%) ile, bashk takozunda (160), donceden
belirlenmig bir ivme degeri ve bir ¢gim agis1 asildiginda, bir tehdit
olusturan asiri yuk durumunu saptayan birer egim agis1 sensoril ve
birer ivme sensdrll sematik olarak gdsterilmistir. Sensor (130), bir
kumanda tesisat1 (170) vasitasiyla bir elektronik sinyali blokaj freni
birimlerine (70 ve 70") ve ayrica emniyet frenlerine (180 ve 180"
verir, bu frenler, cok kisa tepki siresine sahip bir smyal girildiginde,
tahrik motorlarinin (50 ve 50" tahrik millerini (60, 60") ve ayrica halat
tamburalarim (140 ve 140") durdururlar. Tahrik motorlar1 (50 ve 50'),
sensor (130, 130" tarafindan baglatilan bir sinyal durumunda,

gosterilmeyen bir anahtarlama tesisati vasitasiyla durdurulurlar.
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Amaca uygun sekilde, sensorlerm (130, 130") smyali vasitasiyla,
ayrica, isletim freni (90) de kapatilir, ancak isletim freni, blokaj

freninden ve emniyet freninden daha ge¢ kapanir.

Tahrik motorlar1 tercihen doner akim motorlar: olarak yapilandirilms
olup, burada tahrik motorunun durdurulmas: yerine, doner akim
motoru, ayrica, kars1 yone donmek i¢in bir sinyal de alabilir, boylece

tahrik motoru ayrica ilaveten fren olarak da kullanilabilir.

Bir egim agist sensoriiniin ve bir 1vme sensoriiniin (130) vyerine,
ayrica, bir halat kuvveti sensoril, bir tampon mastari, bir ¢ekme
kuvveti sensorii ve/veya bir halat koruyucu da, her kaldirma
mekanizmasinda yuk (160) ile halat tamburasi (140) arasinda
ongorilmiis olabilir, boylece bir yuk artist veya bir asin yuk
saptanabilir. Bu tir bir sensor, ayrica, bir egim agis1 sensorine ve bir

ivme sensoriine ilaveten de 6ngdriilmiis olabilir,

Bir asimm yukil saptayan sensorun, ancak asirt yuk durumu ortaya
ciktiginda, bir sinyali frenlere vermesi de miimkundur. Ancak bir
tehdit olusturan asir1 yikiin erkenden algilanmasi ve asir1 yiik durumu

ortaya ¢ikmadan Once frenlerin baglatilmasi tercih edilir.

Egim agis1 sensorleri kendiliginden bilinirler. Tercihen, birbirine dik
iki yonde 360°min iizerinde egim acisini algilayabilme kapasitesine
sahip bir 3 boyutlu egim agis1 sensorit kullanilir, Her iki kaldirma
mekanizmasi, ornegin konteynerin bir tarafi uzerine devrilmesi
vasitasiyla, senkronize ¢alismadiginda, ornegin baslik takozu (160)

devrilir.
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Konteyner vinglermin halat ucu noktalarinda, ayrica, sensor olarak
islev gorebilen kuvvet alicilar da, bagimsiz yiklerin algilanmasi i¢cin

ongorulebilirler.

Bir yuk artismni saptayan bir sensor, omegin, artan yukim seyrini
izleyecek ve dik bir artista erkenden bir durdurma sinyalini verecek
sekilde yapilandinlmis olabilir, Yiik egrisinin yassi bir artisinda, daha
sonraki bir zaman noktasinda, artan yukiin belirli bir yiizde miktarina

erigilmis oldugunda, bir durdurma sinyali verilebilir.

Bulug, bir sensorin  (130) turayle ve yapr  sekliyle

sinirlandirilmamstir.

Sensorler (130) veya diger, yukin (160) yakininda ongorulmis
sensorler vasitasiyla yvaklasan bir asirt yuk durumu saptandiginda ve
bir durdurma sinyali frenlere verildiginde, her durumda emniyet
frenlerine (180, 180") ve ilave bloka] frenlerine (70, 70'), bu frenlerin
baslatilmas1 i¢in kumanda edilir. Isletim freni (90, 90'), bu tir bir
yaklasan asirn yik durumunda kapanmak zorunda degildir. Avantaj
saglayacak sekilde, ancak ayrica, isletim frenine, sensorler (130, 130")
vasitasiyla, isletim freninin kapanmasi igin de kumanda edilir. Tarif
edildigi gibi, isletim f{reni, emniyet f{reninden (180) ve blokaj
freninden (70) daha uzun bir tepki siiresine sahip olacak sckilde

yapilandirilmis olabilir.

Bir acil durdurma isleminden sonra, mevcut gerilimler, bloka;j
frenlerinin (70, 70') motorda (50, 50") ve emniyet frenlerinin (180,

180" degismeli olarak kaldirilmasi sayesinde azaltilabilir.
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Kaldirma halatlarinda (150) gerilimlerin azaltilmas: sirasinda tercihen
kisa siireli olarak once blokaj frenleri (70, 70°) motorlarda (50 ve 50°)
serbest birakilir, bu sirada emniyet frenleri (180, 180") kapatilmstr,
ve sonra blokaj frenleri yeniden kapatilir, bunun tizerine emniyet
frenleri (180, 180") halat tamburalarinda (140) serbest birakilir ve
ardindan yeniden kapatilir. Kisa streli olarak birbirini izleyen bu
islemler tercihen otomatik olarak bir program vasitasiyla
gergeklestirilir, burada frenlerin otomatik olarak ¢alistirilmas:
durumunda takt siras1 yuiksek olabilir.

Tercihen, gerilimlerin giderilmesi i¢gin programin ¢aligmasi gerektigi
siirece, ving kilavuzunu basihi olarak tutan bir emniyet salteri
ongorillur. Bu sekilde, ving kilavuzu vasitasiyla otomatik c¢alisma

1zlenir.

Burada kaldirma mekanizmas: igerisindeki gerilimler motor (50, 50"
yvoniinde azaltilir. Ancak ayrica yiik yoniindeki gerilimlerin azaltilmasi

da mumkindir.

Tercih edilen bir uygulama sckline gore, her konteyner degisiminde,
baslik takozunda (160) yeni alinan bir konteynerin agirlig1 saptanir ve
tahrik motorlarmm (50 ve 50') donme momenti ist sinirda konteyner
agirligina ayarlanir. Bu, ornegin kumanda tesisat1 (170) igerisinde ving

kumandasinin bir tesisat1 vasitasiyla ongorilebilir.

Elektrik kesildiginde ve tagima urimu (160) bloke edildiginde ving
tesisati durdurulursa, halat tamburalarindaki emniyet frenleri (180,

180" el pompalar1 vasitasiyla agilabilirler. Amaca uygun sekilde, bir
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elle kaldirma tesisati, ayrica, tahrik motorunda blokaj frenlerinde de

(70, 70") dongorulur.

Tarif edilen uygulama seklinde, isletim frenine (90) ilaveten, tahrik
motorunda (50) bir blokaj freni (70) de ongoriilmilstiir. Bulusun bir
diger yapilandirilmasma gore, tahrik motorunun (50) tahrik mih (60)
tizerinde, sadece, blokaj freninin (70) ve isletim freninin (90)
fonksiyonunu yerine getiren bir fren birimi (70, 70") dngorilur. Iki
fonksiyona sahip bu tiir bir fren, bir igletim frenine kargilik gelen bir
standart igletim i¢in standart hizla kapanir, buna kargin diger yandan
bir takilma ya da acil durma durumunda fren hizla kapanur.

Bu, 1ki valf yoluna sahip bir hidrolik kumanda blogu (70.3) vasitasiyla
elde edilir, burada bir elektronik sinyal vasitasiyla baslatilabilen bir
valf yolu, hidrolik akiskan i¢in buyuk akim enine kesitleri boyunca
frenin (70, 70") hizli kapanmasina izin verir ve diger valf yolu, daha
ylksek anahtarlama dongulerini uygulayan alisilmis isletim freni igin

tasarlanmustir.

Bu kumanda edilen fren biriminden iki fonksiyona izin veren bu tir
bir hidrolik kumanda blogu (70.3), tercihen ayrica emniyet freninde
(180) kumanda blogu (180.3) olarak da dongoriilir.

Blokaj freni, esasen, isletim freninden, bir yandan anahtarlama
dongiilerinin sayisiyla ve diger yandan daha kisa tepki siiresiyle ayirt

edilir.

Bir kaldirma mekanizmasinin bulusa uygun asir1 yuk emniyeti, ayrica,
bir konteyner-ving tesisatindaki diger kaldirma mekanizmalari igin,

ornegin yolcu kabininin yitk olarak dar bir saft igerisinde hareket ettigi
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bir asansor tesisatinda da avantajli olarak kullamilabilir. Bu tar bir
kaldirma mekanizmasinda blokaj freni (70) ve emniyet freni (180), bir
dislinin her 1ki tarafinda bir mil Uizerinde diizenlenmig olabilir, Bu tir
bir yapilandirmada tercihen her iki fren, bir hidrolik kumanda blogu
vasitasiyla, her bir fren bir isletim fremi ve bir blokaj frenmi

fonksiyonunu yerine getirecek sekilde anahtarlanabilir.

Sekil 1'deki kaldirma mekanizmasinin esasen bir tarafina karsilik
gelen bu tir bir kaldirma mekanizmasinda, Sekil 1'de iki tarafli
kaldirma mekanizmasi yardimiyla tarif edilen frenlerin ve sensorlerin

yapilandirilmasi agisindan ayni uygulama sekiller1 gecerlidir.
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