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BIiR ROBOTIK KOL

Bu bulus, ézellikle siipheli cisim, mayin ya da el yapumi patlayici (EYP) vejveya
tuzaklarm ve benzeri tehlike olusturabilecek unsurlarin uzaktan tespit edilmesinde
ve miidahalesinde, kullanilabilen, ayn1 zamanda herhangi bir miidahale aracina (A)
monte edilerek ya da her tiirlii hizmet amagli olarak kullanilan bir robotik kol (1) ile
ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Bir ucundan araca (A) baglanan, baglandigr arac (A) iizerinde 360° dénen en
az bir doner kule (2) iceren,

-déner kulenin (2) araca (A) baglantisinda kullanilan en az bir baglant1 kaidesi (3},
-doner kulenin (2) araca (A) baglanmayan ucunda yer alan ve bir ucundan
baglandig1 doner kule (2) iizerinde dikey eksende hareket eden en az bir birinci
teleskobik bom (4],

-birin¢i teleskobik bomun (4) doner kule (2) {izerinde dikey harcketini saglayan en
az bir birinci hareket elemam (5),

-birinci teleskobik bomun (4) déner kuleye (2) baglanmayan ucunda yer alan ve
birinci teleskobik homun (4] ucunda dikey eksende hareket eden en az bir ikinci
teleskobik bom (6},

-ikinci teleskobik bomun (6) birinci teleskobik bom (4) lizerinde dikey hareketini
saglayan en az bir ikinci hareket elemani (7],

-ikinci teleskobik bomun (6} birinci teleskobik bom (4) baglanmayan ucunda yer
alan, ikinci teleskobik homun (6) ucunda yatay ve dikey eksende hareket eden en az
bir fi¢iincii teleskobik bom (8),

-liglincii teleskobik bomun (8) ikinci teleskobik bom (6) baglanmayan ucunda yer
alan sonsuz doniis yapabilen en az bir kafa (9),

-kataya (8) takilip ¢ikarilabilir 6zellikte olan en az bir ug aparat (10),

-teleskobik bomlarin (4, 6, 8) uzayip kisalma hareketini gerceklestiren en az bir ileri
geri hareket elemam (11} ve

-iiglincii teleskobik bom (8) iizerinde yer alan en az bir gdriintiileme birimi (12) ile

karakterize edilen bir robotik kol (1).

2. Arag {A) igerisinde bulunan ve kontrol fonksiyonlarinin gergeklestirildigi bir
kumanda paneli ile iletisimde olan bir kontrol birimi ile karakterize edilen Istem
1’deki gibi bir robotik kol (1),
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3. Kumanda paneli tizerinden yapilan ug aparati (10) tercihinin otomatik olarak
kafaya takilmasi igin gerekli hareketleri gerceklestiren kontrol birimi ile

karakterize edilen istem 2’deki gibi bir robotik kol (1).

4, Doner kuleyi (2), teleskobik bomlar1 (4,6,8), hareket elemanlarim (5,7), ilert
geri hareket elemanlarini (11) ve kafay1 (9) kontrol ederek ug aparatin (9) degisimini
otomatik olarak gergeklestiren kontrol birimi ile karakterize edilen istem 3’teki
gibi bir robotik kol (1).

3. Kafanin (9), meveut u¢ aparatim (10) birakip se¢imi yapilan yen ug aparati
(10) alip kilitlenmesini gerceklestiren kontrol birimi ile karakterize edilen istem 2
ila 4’ten herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

6. Kismen 6grenilmis hareketleri yerine getiren kontrol birimi ile karakterize

edilen Istem 2 ila 5°ten herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

7. Baglant: kaidesi (3) ve birinci teleskobik bom (4) ekseni etrafinda tek turda
ddnme hareketi yapan, doner vapida olan kule (2) ile karakterize edilen yukandaki
istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1].

8. Ug kisminda yer alan en az bir hareketli mafsal yapisi ile birinci teleskobik
bomun (4) asagi yukari hareket ettigi doner kule (2} ile karakterize edilen

yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

9, Kontrol paneli lizerinden kumanda edilen ve kontrol birimi ile tetiklenen,
kolun ara¢ (A) ile baglantisim1 kesecek bir serbest birakma tertibatina sahip olan
baglant1 kaidesi (3) ile karakterize edilen istem 2 ila 8’den herhangi birindeki gibi
bir robotik kol (1).

10. Sahip oldugu teleskobik yapi ile hem lincer yonde hareket eden hem de
doner kule (2) ucunda asagi yukari hareket eden birinci teleskobik bom (4) ile
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karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol
(1].

11,  Birinci teleskobik bomun (4) lineer hareketi i¢in kullanilan, hidrolik silindir
olan ileri geri hareket elemam (11) ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden
herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

12, Bir ucunda dikey eksende hareket edebilen birinci teleskobik bom (4] yer
alirken diger ucunda ise hem dénme hem de asag yukar hareket edebilen liglinci
teleskobik bom (8] yer alan ikinci teleskobik bom (6] ile karakterize edilen
yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

13, lkinci teleskobik bomun (6) birinci teleskobik bom (4) ucunda asag: yukar
yvondeki diisey hareketini gergeklestiren bir hidrolik silindir olan ikinci hareket
elemam (7) ile karakterize edilen yukandaki istemlerden herhangi birindeki gibi
bir robotik kol (1].

14.  Bir ucundan birinci teleskobik bom (4), diger ucundan ise ikinci teleskobik
bom (6) iizerinde ver alan ikinci hareket elemani (7) ile karakterize edilen

yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

15.  Teleskobik vyapisindan kaynakli lineer hareket gerceklestiren ikinci
teleskobik bom (6) ile karakterize edilen yukandaki istemlerden herhangi birindeki
gibi bir robotik kol (1).

16.  Lineer hareket i¢in kullanian, bir hidrolik silindir ileri geri hareket elemam
(11) ile karakterize edilen istem 15°teki gibi bir robotik kol (1).

17.  Sahip oldugu mafsal yapisi ile ikinci teleskobik bomun (6] ucunda hem 360°
dénme hareketi hem de diisey yonde asagr yukar harcket gergeklestiren igiincii
teleskobik bom (8) ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki
gibi bir robotik kol (1}.
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18.  Sahip oldugu ileri geri hareket clemani (11) sayesinde lineer hareket edebilen
figlincii teleskobik bom (8) ile karakterize edilen yukandaki istemlerden herhangi
birindeki gibi bir robotik kol (1).

19. Ug aparatin (10) lciincii teleskobik boma (8) baglantis1 i¢in kullanilan ve
sonsuz donls ozelligine sahip bir yapida olan kafa (9] ile karakterize edilen

yukarnidaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

20.  Ug¢ kisminda hava {ifleme amach kullamilan en az bir {ifleme aparatina (13)
sahip kafa (9] ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi
bir robotik kol (1}.

21, Sonsuz déniis 6zelligine sahip kafanin (%) ucuna takilip ¢ikanlabilir yapida
olup ihtivaca gore tirmuk, kazma, kesici, masa ve su topu gibi elemanlar olabilen ug
aparatlari (10) ile karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi
bir robotik kol (1].

22.  Eksenleri etrafinda 360° dénebilen ug aparatlar (10) ile karakterize edilen
yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

23.  Tak ¢ikar talimatimin gelmesi ile kafayi (9} tercihen arag (A) lzerinde
bulunan aparat magazinine génderen, mevcut aparati birakip yerine istenilen aparati
aldiran ve operasyona kaldigi yerden devam etmesi ig¢in eski pozisyonuna geri
génderen kontrol birimi ile karakterize edilen Istem 2 ila 22°den herhangi birindeki
gibi bir robotik kol (1).

24.  Cikarilan ug¢ aparati (10) ara¢ (A) Uzerindeki magazine kilitleyen kontrol
birimi ile karakterize edilen istem 2 ila 23’ten herhangi birindeki gibi bir robotik

kol (1).

25.  Uglincii teleskobik bom (8) iizerinde olmak {izere biri genel gdrils amagh

digeri ise yakin gézlem amacli kullanilmak Gizere iki tane olan gériintiileme birimi
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(12) ile karakterize edilen yukardaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir
robotik kol (1).

26.  Uclincii teleskobik bom (8) iizerinde ikinci teleskobik boma (6) yakin olan
u¢ kismunda yer alan, genel goriis amacli kullanilan ve tercihen kamera olan
gdriintiileme birimi (12) ile karakterize edilen Istem 25°teki gibi bir robotik kol
(1.

27.  Yakin gézlem amagh kullanlan ve tercihen kamera olan, Ggiincii teleskobik
bomun kafa (9) takilan ucunda yer alan goriintilleme birimi (12) ile karakterize
edilen Istem 25 veya 26°daki gibi bir robotik kol (1).

28. Farkh ag¢ida bakis i¢in hareketli bir yapiya sahip olmasmin yam sira, sonsuz
doniislii kafa (9) {izerinde konuslu oldugu icin déniis ekseni boyunca sonsuz déniis
kabiliyetine sahip olan yakin amagh kullanilan gorintileme birimi (12) ile
karakterize edilen istem 25 ila 27 den herhangi birindeki gibi bir robotik kol (1).

29. LED olan aydinlatma elemanlarina sahip gorintile birimi (12) ile

karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol
(1).

30. Aydmlatma elemanlarimin kumanda paneli lizerinden kontrol birimi araciligi
ile kontrol edildigi goriintiileme birimi (12} ile karakterize edilen istem 29°daki
gibi bir robotik kol (1).

31.  Kullanicimin siklikla yapmis oldugu hareketlerin, kumanda paneli iizerinden
bir tetikleme ile hareketin yapilmasi sirasinda kayit altina alindigi kontrol birimi ile
karakterize edilen yukaridaki istemlerden herhangi birindeki gibi bir robotik kol
(1.
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TARIFNAME

BIR ROBOTIK KOL

Teknik Alan

Bu bulus, 6zellikle siipheli cisim, maym ya da el yapinm patlayicn (EYP) vejveya
tuzaklarin ve benzeri tehlike olusturabilecek unsurlarin uzaktan tespit edilmesinde
ve miidahalesinde kullanilabilen, ayni zamanda herhangi bir miidahale aracina
monte edilerek ya da her tirlii hizmet amagli olarak kullamilan bir robotik kol ile
ilgilidir.

Onceki Teknik

EYP ile miicadele etmek i¢in giiniimiizde EYP’yi tespit etmeye ve EYP’yi etkisiz
hale getirmeye ydnelik farkli tipte zirhli araglarin iginden kumanda edilen hidrolik
kol uygulamalar1 kullanilmaktadir. S6z konusu hidrolik kol uygulamalarinin amaci
EYP oldugu siiphelenilen bolgenin patlama tesirinden yeterince uzaktan gercek
zamanl olarak kameralarla incelenmesi, kol ucuna takilan farkli tip aparatlar ile
topragin eselenerck EYP’nin tespit edilmesi, yerinden ¢ikarilmasi, kablonun
kesilmesi, bolgeden uzaklastirilmasi ve/veya kontrollii bir sekilde patlatilmasi

seklindedir.

Giinimiizde kullanilan kol uygulamalart ¢ogunlukla disey 3 ya da 4 eksende
calisan, ige katlanan veya teleskopik yapida olan, u¢ aparatlart gorevin niteligine
gore manuel olarak degistirilen, tizerindeki kamera sistemleri ile yol kenarlarinin
gergek zamanh olarak EYP kontroliinde ve miidahalesinde kullanilan bir yapidadir.
Fakat kullanilan bu sistemler hidrolik prensiple ¢alisan insaat makine ve araglarinin
bir nevi tiirevleri olup, kisitl dzelliklere sahiptirler. Ozellikle yol alti menfezlerinin

kontrolil i¢in tasarimsal kisitlarindan dolayi vetersiz kalmaktadir.
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W0200705403A1 sayili uluslararast patent dokiimaninda manipiilator koluna sahip
olan ve uzaktan kontrol edilen bir makinadan bahsedilmektedir. S6z konusu makine
temel olarak uzaktan calistirilabilen bir makine, bir manipiilatér kolu, bir makine

gbvdesi ve bir destekten olusmaktadir.

Bulusun Kisa Aciklamasi

Bu bulusun amaci, yol alti menfez kontrolii i¢in dogrusal ve dairesel anlamda ¢ok
eksende hareket eden, kullanacagi aparatlann otomatik olarak degistiren ve

ogrenilmis hareketleri yerine getiren bir robotik kol gerceklestirmektir.

Bulusun baska amact menfez ekseninin yol gidis eksenine dik oldugu konumda,
kolun takili oldugu aracin menfezin istiinde durmadan, yeterli uzak mesafeden
kolun menfez igine girebildigi, islem yapabildigi ve goriintli alabildigi bir robotik

kol gergeklestirmektir.

Bulusun diger amaci, bir arag igerisinden kontrol edilen ve araca monte edilerek

kullanilan bir robotik kol gerceklestirmektir.

Bulusun baska amaci, tirmik, kazma, kesici, masa ve su topu gibi kol aparatlarinin
otomatik olarak degistirilir olmasi ile personelin zirhli ara¢ disina ¢ikma ihtiyacinin
kaldinldigi  ve personel can glvenliginin  artirnldiga  bir  robotik kol

gergeklestirmektir.

Bulusun bir diger amaci, arag igerisinden bir kumanda kolu ile hareket ettirilirken
icerdigi bir gorintiileme cihazi ile gercek zamanh goriintiler alan ve arag
igerisinden kumanda ile siipheli goriilen bolgeye gergek zamanli olarak miidahale

imkani saglayan bir robotik kol gergeklestirmektir.

Bulusun bir bagka amaci, kol aparatinin degistirme komutunun verilmesi ile kolun

otomatik olarak aparat magazinine (yuvasima) gidip mevcut aparati biraktig, istenen
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aparatin otomatik olarak alindigi ve operasyona kaldig1 yerden devam edilmesi icin

eski pozisyonuna donen bir robotik kol gergeklestirmektir,

Bulusun diger bir amaci, aparatlarin kafa ucunda takili halde iken kendi eksenleri
etrafinda N x 360° donebilen bir robotik kol ger¢eklestirmektir.

Bulusun Ayrintih Aciklamasi

Bu bulusun amacina ulagsmak igin gergeklestirilen “Bir robotik kol” ekli sekillerde
glsterilmis olup bu sekiller;

Sekil 1 — Bulus konusu bir robotik kolun arag iizerine takili ve menfez
kontroliiymiidahalesi vaptig1 halinin énden perspektif goriiniigtidiir.

Sekil 2 — Bulus konusu bir robotik kolun ara¢ iizerine takili halinin arkadan
perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 3 — Sekil 1°deki K detayimin perspektif goriiniisiidiir.

Sekillerde gorilen pargalar tek tek numaralandirilmig olup, bu numaralarin kargihig

asagida verilmistir.
1. Robotik kol
2. Doner kule
3. Baglanti kaidesi
4, Birinci teleskobik bom
5. Birinci hareket elemani
6. lkinci teleskobik bom
7. lkinci hareket elemani
8. Ucgiincii teleskobik bom
9. Kafa

10. Ug aparat
11. Tleri geri harcket elemant

12. Gornintiileme birimi
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13. Ufleme aparati
A Arag
M : Menfez

Bulus konu bir robotik kol {1);

-bir ucundan araca (A) baglanan, baglandig1 arag (A) iizerinde 360° dénen en az bir
déner kule (2),

-démer kulenin (2) araca (A) baglantisinda kullanilan en az bir baglanti kaidesi (3},
-doner kulenin (2) araca (A) baglanmayan ucunda yer alan ve bir ucundan
baglandigi doner kule (2) tzerinde dikey eksende hareket eden en az bir birinci
teleskobik bom (4},

-birinci teleskobik bomun (4) déner kule (2) tGizerinde dikey hareketini saglayan en
az bir birinci hareket elemam (5),

-birinci teleskobik bomun (4) déner kuleye (2) baglanmayan ucunda yer alan ve
birinci teleskobik bomun (4] ucunda dikey eksende hareket eden en az bir ikinci
teleskobik bom (6],

-ikinci teleskobik bomun (6) birinci teleskobik bom (4) {izerinde dikey hareketini
saglayan en az bir ikinci hareket elemani (7),

-ikinci teleskobik bomun (6} birinci teleskobik boma (4) baglanmayan ucunda yer
alan, ikinci teleskobik bomun (6) ucunda yatay ve dikey eksende hareket eden en az
bir fi¢iincii teleskobik bom (8),

-liglincii teleskobik bomun (&) ikinci teleskobik bom (6} baglanmayan ucunda yer
alan sonsuz doniis yapabilen en az bir kafa (9),

-kafaya (9] takilip ¢ikarlabilir 6zellikte olan en az bir ug aparat (10),

-teleskobik bomlarin (4, 6, 8) uzayip kisalma hareketini gergeklestiren en az bir ileri
geri hareket elemani (11} ve

-liglinel teleskobik bom (8) lzerinde yer alan en az bir goriintileme birimi (12)

icermektedir.

Bulus konusu robotik kol (1) tercihen ara¢ (A) igerisinde bulunan ve kontrol
fonksivonlariin gerceklestirildigi bir kumanda paneli ile iletisimde olan bir kontrol

birimi igermektedir. Kontrol birimi ile iletisimde olan kumanda paneli tercihen bir



10

15

20

25

30

kumanda koludur (Joystick). Kumanda kolunun hareket ettirilmesi ile kontrol birimi
robotik kola (1) simultane hareket vermektedir. Bu sayede robotik kolda (1) bir

eksen yavas hareket ederken diger eksen hizl hareket edebilmektedir.

Kontrol birimi tercih edilen uygulamada, kumanda paneli {izerinden yapilan ug
aparatt (10) tercihinin otomatik olarak kafaya takilmasi i¢in gerekli hareketleri
gergeklestirmektedir. Kontrol birimi doner kuleyi (2), teleskobik bomlan (4, 6, 8),
hareket elemanlarini (5,7), ilert geri hareket elemanlarini (11) ve kafay1 (9) kontrol
ederek ug aparatin (9) degisimini otomatik olarak gergeklestirmektedir. Kontrol
birimi hareketlerin kontrolinlin yamt swra kafanin (9), mevcut u¢ aparatim (10)

birakip se¢imi yapilan yeni u¢ aparatini (10) alip kilitlenmesini ger¢eklestirmektedir.

Kontrol birimi tercih edilen uygulamada &grenilmis hareketlenn yerine
getirebilmektedir. Bu sayede operatére kullanim kolayligi saglanmaktadir.
Kullamicimin  sikhikla yapmis oldugu hareketler, kumanda paneli tzerinden bir
tetikleme ile hareketin yapilmas: sirasinda kontrol biriminde kayit altina
alinmaktadir. Bu sayede kumanda paneli {izerinden yapilan bir se¢im ile dnceden
gergeklestirilen bir hareket, kontrol biriminin tetiklemesi ile kullanicinin miidahalesi
olmadan otomatik olarak gerceklestirilmektedir.

Bulus konusu bir robotik kolda (1) doner yapida olan déner kule (2}, baglanti
kaidesi (3} ve birinci teleskobik bom (4) ekseni etrafinda tek turda dénme hareketi
yapabilmektedir. Bunun yaninda doéner kulenin (2) u¢ kisminda yer alan en az bir
hareketli mafsal vapisi ile birinci teleskobik bom (4) asag yukari hareket
edebilmektedir.

Baglanti kaidesi (3) tercih edilen uygulamada kontrol paneli tzerinden kumanda
edilen ve kontrol birimi ile tetiklenen, kolun arag (A) ile baglantisim kesecek bir
serbest birakma tertibatina sahiptir. Bu sayede herhangi bir patlama ile hasar gdren
robotik kol (1}, operatériin ve/veya personelin aragtan (A) ¢ikmasina gerek

kalmadan kolay bir sekilde aragtan (A} fiziksel olarak ayrilmaktadir. Serbest
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birakma tertibati ile ayrica teleskobik bomlarin (4, 6, 8) doner kule (2) ya da kendi

birlesim yerlerinden olan baglantilan keserek ayrilma islemi gerceklestirmektedir.

Birinci teleskobik bom (4] sahip oldugu teleskobik yapi ile hem lineer yonde hareket
etmekte hem de doner kule (2) ucunda asag1 yukar hareket edebilmektedir. Birinci
teleskobik bomun (4) lineer hareketi i¢in hidrolik silindir olan bir ileri geri hareket
elemant (11} kullamlmaktadir. Ileri geri hareket elemani (11) birinci teleskobik

bomun (4} iizerinde yer almaktadir.

Tkinci teleskobik bomun (6) bir ucunda dikey cksende hareket edebilen birinci
teleskobik bom (4) ver alirken diger ucunda ise hem dénme hem de asagi yukari
hareket edebilen iigiincii teleskobik bom (8) yer almaktadir. ikinci teleskobik bom
(6) birinci teleskobik bom (4) ucunda gergeklestirdigi asag yukan yondeki diisey
hareketini  bir hidrolik silindir  olan ikinci  hareket elemani (7} ile
gerceklestirmektedir. ikinci hareket elemani (7] tercih edilen uygulamadan bir
ucundan birinci teleskobik bom (4}, diger ucundan ise ikinci teleskobik bom (6]
iizerinde yer almaktadir. Bu sayede ikinci teleskobik bomun (6) hareket kabiliyeti
artirilmaktadir. Bunun yani sira ikinci teleskobik bom (6) teleskobik yapisindan
kaynakli lineer hareket gerceklestirmektedir. Lineer hareket igin kullanilan ileri geri

hareket elemant (11) bir hidrolik silindirdir.

Uciincii teleskobik bom (8) sahip oldugu mafsal yapisi ile ikinci teleskobik bomun
(6) ucunda hem 360° donme hareketi hem de diisey yonde asag yukari hareket
ger¢eklestirmektedir. Bunun yani sira liglincii teleskobik bom (8) sahip oldugu ileri
geri hareket elemam (11} sayesinde lineer hareket edebilmektedir. Uciincii
teleskobik bomun (8) bu i gesit hareketi ile operator arag (A} igerisinden kolay bir
sekilde tgtinci teleskobik bomun (8) ucunda yer alan ug aparat1 (10) yol altt menfez
(M} icine sokabilmektedir

Kafa (9), u¢ aparatin (10) tiglincli teleskobik boma (8) baglantist i¢in kullaniimakta

ve sonsuz donils &zelligine sahip bir yapidadir, Kafa (9) lizerinde ug aparatlar



10

15

20

25

30

degistirilebilmektedir. Kafa (9) tercih edilen uygulamasinda u¢ kisminda hava

iifleme amagh kullanilan en az bir tifleme aparati (13) igermektedir.

Uc¢ aparatlart (10), sonsuz doniis Ozelligine sahip kafanin (9) ucuna takilip
¢ikarilabilir yapida olup ihtiyaca gbre tirmik, kazma, kesici, masa ve su topu gibi
elemanlar olabilmektedir. Ug aparatlar (10) tercih edilen uygulamada kendi
eksenleri etrafinda 360° donebilme kabiliyetine sahiptirler. Kontrol birimi, ilgili tak
cikar talimatinin gelmesi ile kafayr (9) tercthen ara¢ (A) lizerinde bulunan aparat
magazinine géndermekte, meveut aparatt birakip yerine istenilen aparati aldirmakta
ve operasyona kaldiZi yerden devam etmesi i¢in eski pozisyonuna geri
gondermektedir. Bu sayede operatdr ara¢ disina ¢ikmadan ve keskin nisancilarin
atiglarina hedef olmadan ug aparatin degisimini gergeklestirmektedir. Kontrol birimi
tercih edilen uygulamada ¢ikarilan u¢ aparati (10) arac (A) lzerindeki magazine
kilitlemektedir. Bu sayede ara¢ hareket haline gectiginde aparat magazininde

bulunan ug aparatlarin (10) yerinden ¢ikmasi ya da diigmesi engellenmektedir.

Su topu olan ug aparati (10) farkhi c¢aplarda su topu namlularn takilabilecek
vapidadir. Kafanin (9) otomatik olarak su topu aparatini almasinin ardindan su topu
atesleme mekanizmasi kontrol biriminin kumanda panelini tetiklemesi ile otomatik
olarak ateslemeye hazir duruma ge¢cmekte ve atesleme komutu kumanda paneli

tizerinden verilmektedir.

Gortintiileme birimi (12), Ggilincli teleskobik bom (8) {izerinde olmak lizere biri
genel goriis amach dideri ise yakin gdézlem amach kullamilmak iizere iki tanedir.
Genel goriis amacgh kullanilan ve tercihen kamera olan goriintiileme birimi (12)
tigiincti teleskobik bom (8) iizerinde ikinci teleskobik boma (6) yakin olan ug
kisminda yer almaktadir. Yakin gézlem amacgh kullanilan ve tercihen kamera olan
goriintlileme birimi (12) iligiincii teleskobik bomun kafa (9) takilan ucunda yer
almaktadir. Bu sayede yakin gézlem amagh kullamlan goriintilleme birimi (12) {i¢clin
teleskobik bomun (8) u¢ boliimiinde farkl agilarda gérlintii alarak gerek menfez igin
kontrolii gerckse de tespit sonrasi is ilizerinde ug aparatin (10) faalivetlerini tarkh

actlarda gozlemleyebilmektedir. Tercih edilen uygulamada kullanilan yakin amagh
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gorintiileme birimi {12) farkli agida bakis igin hareketli bir yapiya sahip olmasinin
yani sira, sonsuz doniislii kafa (9] iizerinde konuslu oldugu igin déniis ekseni
boyunca sonsuz déniis kabiliyetine de sahiptir. Bu sayede menfez (M) i¢inden detay

gorintller anlik olarak alinabilmektedir.

Goriintiileme birimi (12) tercih edilen uygulamada LED olan aydinlatma elemanlari
igermektedir. Goruntilleme biriminin (12} aydinlatma elemanlari kumanda paneli

izerinden kontrol birimi aracilidi ile kontrol edilmektedir.

Bulus konusu robotik kol ara¢ (A) ilizerinde kullanilarak yol kenan ve menfez (M)
ici ve dis1 siipheli noktalari incelemekte, tespit edilen, tehlike olusturan cisim, mayin
va da EYP olan unsurlara miidahale etmek amaciyla dogrusal ve doner ¢ok eksende
hareket etmektedir. Robotik kol (1) tercihen aracin (A) kendi seridinde, yol kenarina
vakin yolun gidis istikametinde durdugunda ve menfez (M) ekseni gidis eksenine
dik konumdayken vyol yiizeyinden bir metre asagida ve arag (A) on dingil
ekseninden iki buguk metre uzaktaki menfeze (M} y6nlendirilebilmektedir. Robotik
kol (1) bu pozisyonda iken menfez (M) igerisinde iic metre ileriye kadar
uzayabilmektedir. Robotik kol (1) arag (A) igerisinden operatdriin kontrolii ile
icerdigi gdriintiileme birimini (12} kullanarak yol kenarindaki veya yol altinda
bulunan menfezlerin kontrollinli gergeklestirmekte ve igerdigi ug aparatlar (10} ile
¢ogunlukla EYP’lere midahale edebilmektedir. Robotik kolun (1) arag (A)
icerisinden operatdr ile kumanda edilmesi ve menfez (M) gibi kritik kontrolleri
yapiyor olmasi sayesinde kolluk kuvvetlerinin can giivenligi artirilmaktadir. Robotik
kol (1) tercihen askeri alanda kullanilmasina ragmen sivil alanda da

kullanilabilmektedir.

Bulus konusu bir robotik kolun (1} c¢ok c¢esitli uygulamalarinin gelistirilmesi
miimkiin olup, bulus burada a¢iklanan o6rneklerle smirlandirilamaz, esas olarak

istemlerde belirtildigi gibidir.
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