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OZET

SARKAGC KOORDINASYONLU SURGU MEKANIZMASI- IMA

Bulus, dondiirme tahriki ile yliksek kuvvet treten Sarka¢ Koordinasyonlu Siirgli Mekanizmasi (1) ile
ilgili olup, Ozelligi; bir aktarma organina (4) bagh bir input motor (3), gévdeye (2) irtibatlandiriimis
mafsal (5a) noktasina sahip krank-1 (5), bahsedilen krank-1 (5) ‘in dijer u¢ mafsal (6a) noktasina
irtibatlandiriimig biyel-1 (6), bahsedilen biyel-1 (6) ‘in diger u¢ mafsal (7a) noktasina ve gbvdeye (2)
kilavuzlama yatagi (7b) ile irtibatlandiriimis kog-1 (7), govde (2) ile irtibatlandiriimig mafsal noktasina
(8a) sahip krank-2 (8), bahsedilen krank-2 (8) ‘nin diger u¢ mafsal (9a) noktasina irtibatlandiriimig
sarka¢ (9), bahsedilen sarkacin (9) ve kog-1 (7) ‘in dider u¢ mafsal noktalarina (10a, 10b)
irtibatlandiriimis uzuv (10), bahsedilen sarkacin (9) diger u¢ mafsal noktasina (11a) irtibatlandiriimis
biyel-2 (11), bahsedilen biyel-2 (11) ‘nin diger u¢ mafsal (12a) noktasina ve gévdeye (2) kilavuzlama
yatagi (12b) ile irtibatlandirilmis kog-2 (12) ihtiva etmektedir. Zorunlu kosul olmamakla birlikte,
sekilde gosterildigi gibi, konstriiksiyon gereksinimleri geregi, aktarma organi (4), krank-2 (8), sarkag

(9) uzuv (10) ve biyel-2 (11), simetrik bilesenler olarak uygulanabilir.
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ISTEMLER

1. Déndlrme tahriki ile yiksek kuvvet Ureten Sarka¢ Koordinasyonlu Sirgid Mekanizmasi (1) olup,
ozelligi;

- kendi icinde mafsal (9a) ve mafsal (10a) noktalarindan pozisyon ve kuvvet girdisi ile sinirlandiriimis;
mafsal (11a) noktasindan da pozisyon ve kuvvet ¢iktisi veren sarkag (9);

- bahsedilen sarkag (9) ‘un diger u¢ mafsal (11a) noktasindan irtibatlanmis biyel-2 (11),

- bahsedilen biyel-2 (11) ‘nin diger u¢ mafsal (12a) noktasindan ve govdeye (2) kilavuzlama yatagi
(12b) ile irtibatlandiriimis kog-2 (12),

- bahsedilen sarkag (9) ‘in diger u¢ mafsal (9a) noktasindan ve govde (2) ‘ye mafsal (8a) noktasindan
irtibatlandirimis krank-2 (8),

- bahsedilen sarkag (9) ‘un diger u¢ mafsal (10a) noktasindan irtibatlanmig uzuv (10),

- bahsedilen uzuva (10) mafsal (10b) noktasindan ve gdvdeye (2) kilavuzlama yatagi (7b) ile
irtibatlandiriimig kog-1 (7),

- bahsedilen kog-1 (7) ‘e mafsal (7a) noktasindan irtibatlandiriimis biyel-1 (6),

- bahsedilen biyel-1 (6) ‘e mafsal (10b) noktasindan ve govdeye (2) mafsal (5a) noktasindan
irtibatlandiriimis krank-1 (5),

- (krank-1 (5) ve krank-2 (8) gibi noktalara) muhtelif gikislar veren bir aktarma organi (4),

- bahsedilen aktarma organina(4) bagh bir Input motoru (3)

Icermesidir.

2. istem 1 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, 6zelligi; krank-1 (5) - biyel-1 (6) — kog-1 (7) hatti bir
alt aktOatér olup, mafsal (10b) ekseninin hareket / pozisyon rejimini tanimlamak (izere, bu alt
aktuatorln, (lineer piston - silindir, kayis ve kasnak, kramiyer, kam ve slot vb.) alternatif akttatorler

veya yapilarla degistirilebilir yapi igermesidir.

3 istem 1 ve 2 ‘ye uygun bir mekanik sistem (1) olup, dzelligi; krank-2 (8) bir alt aktuator olup, mafsal
(9a) ekseninin hareket / pozisyon rejimini tanimlamak tzere, bu alt akttiatorin, (lineer piston - silindir,
kayis ve kasnak, kramiyer, kam ve slot vb.) alternatif aktlatorler veya yapilarla degistirilebilen yapi

icermesidir.

4. istem 1, 2 ve 3 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, 6zelligi, bahsedilen biyel-2 (11), krank-2 (8),

uzuv (10), biyel-1 (6) ve krank-1 (5) 'in herhangi biri veya hepsinin eksantrik bir yapi icermesidir.

5. istem 1, 2 ve 3 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, 6zelligi, input motorun (3) hareketi, manuel
veya motor veya lineer aktuatorlerle dondirulen kaldirag yoluyla Uretilebilir ve hareketin araligi, tam

tur veya baslangig ve bitis noktalari herhangi bir agisal konumda olabilen yapi icermesidir.
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6. istem 1, 2 ve 3 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, 6zelligi, Input motoru (3) ile krank-1 (5) ve
krank-2 (8) arasindaki aktarma organi (4), disli kutusu, kayis ve kasnak, pinyon ve kramiyer, kam ve
slot vb. gesitli yapi 6zelliklerini iceren ve aktarma organi (4) ‘nin hiz ve tork (veya kuvvet) girigleri ve
cikislari arasindaki iliski, lineer veya non-lineer olabilen ve krank-1 (5) Gzerindeki hiz ve tork (veya

kuvvet) cikiglari, krank-2 (8) Gzerindeki ¢ikislardan ayni veya farkl olan bir yapi icermesidir.

7. istem 1, 2 ve 3 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, 6zelligi, krank-1 (5) ile krank-2 (8) arasinda
aktarma organi (4) uygulamak yerine, krank-2 (8) 'ye bagimsiz ilave bir motorun uygulandigi bir yapi

icermesidir.

8. istem 1, 2, 3 ve 5 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, ézelligi, sasisi krank-1 (5) ‘e baglanmis

motor ile biyel-1 (6) ‘ya hareket girigi aktarilabilen bir yapi icermesidir.

9. istem 1, 2, 3 ve 5 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, ézelligi, sasisi krank-2 (8) 'ye baglanmis

motor ile sarkag (9) ‘a hareket girigi aktarilabilen bir yapi icermesidir.

10. istem 1, 2 ve 3 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, dzelligi, kilavuzlama yata@i (7b) ‘nin profili,

dogru ya da yay ya da spline ya da herhangi bir formdadir.

11. istem 1, 2 ve 3 ‘e uygun bir mekanik sistem (1) olup, ézelligi, kilavuzlama yatagi (12b) ‘nin profili,

dogru ya da yay ya da spline ya da herhangi bir formdadir.

12. Bulus, dondirme tahriki ile yliksek kuvvet ve uzun strok liretme metodu olup, 6zelligi, krank-1
(5) ve krank-2 (8) 'in her ikisinin, aralarindaki matematiksel iliskiye gore eszamanh olarak tam tur
attinlmasi veya salinim yaptiriimasi; netice olarak, mafsal (10b) ve mafsal (9a) eksenlerinin,
aralarindaki matematiksel iliskiye gére eszamanh olarak hareket ettirilmesi; bdylece, sarkag (9) ‘a

kombine bir hareket uygulanmasidir.

13. istem 12 ‘ye uygun bir metot olup, ézelligi; kog-1 (7) 'in alt 6li noktasindan uzak bélgelerde krank-
1 (5) ‘in hizl déndirilmesi ve bu esnada krank-2 (8) ‘in sabit tutulmasi; kog-1 (7) 'in alt 6l noktasina
yakin bolgelerde ise krank-1 (5) ‘in yavaglatiimasi ve bu esnada krank-2 (8) ‘ye tam tur attinimasi
veya salinim yaptiriimasi; bdylelikle, mafsal (10b) ekseninin - mafsal (9a) ekseni sabitken hareket
ettirilmesi ve muteakiben mafsal (9a) ekseninin - mafsal (10b) ekseni quasi-statik iken hareket

ettiriimesidir.
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14. istem 12 ve 13 ‘e uygun bir metot olup, 6zelligi; mekanizmanin boyutlandirimasi Gyle
yapilmaktadir ki; kog-2 (12) ‘nin strogunun “vurus mesafesi’ bolgesinde (is bolgesinde); mafsalin
(10b) duragan denge (quasi statik) durumunda olmasi; uzuv (10) ile kilavuzlama yatagi(7b)
arasindaki aginin 90 dereceye yakin olmasi; diger taraftan uzuv (10) ile biyel-2 (11) arasindaki
acinin da 90 dereceye yakin olmasi; sarkaci (9) dondirmeye zorlayan reaksiyon momentinin
miktarinin ¢ok duislik olmasi; boylelikle, mafsal (10b) noktasini duragan denge (quasi statik)

durumunda tutmak igin gereken efordun gok dlsuk olmasidir.

15. istem 12 ve 13 ‘e uygun bir metot olup, dzelligi; uzuv (10) ‘un rijit malzemeden yapilmasina gerek
olmamasi; kog-2 (12) ‘den gelen haddinden fazla yUkler durumunda asiri yik tehlikesine karsi dnlem
almak Uzere alternatif olarak esnek malzeme olabilmesi veya herhangi bir yéntemle tahrik edilen
silindir — piston iceren aktuator gibi birden fazla pargadan olusabilmesi; veya civata ve somun
giftinden olusabilmesi; boylece, mafsal (10a) noktasinin mafsal (10b) noktasina gdre izafi
pozisyonunun degistiriimesi suretiyle, uzuv (10) ‘un boyunun kendiliginden adapte olabilmesi ve /

veya ayarlanabilmesidir.

16. Istem 12, 13, 14 ve 15 ‘e uygun bir metot olup, dzelligi; motor freni, bir pim hareketi, yercekimi
kuvvetleri, surtinme kuvvetleri, yay kuvvetleri, hidrolik, pomattik, elektrikli cihazlar vb. ile kog-1 (7) ‘i
alt 6li noktada bloke edip (boylece mafsal (10b) eksenini bloke edip), krank-2 (8) ‘ye tam tur

attinlmasi veya salinim yaptiriimasidir (boylelikle mafsal (9a) eksenine hareket verilmesidir).

17. istem 12 ‘ye uygun bir metot olup, 6zelligi; krank-1 (5) ‘in tam tur attirlmasi veya salinim
yaptiriimasi ve krank-2 (8) ‘nin sabit tutulmasidir (bdylece mafsal (10b) eksenine hareket verilmesi
ve mafsal (9a) ekseninin bloke edilmesidir.

18. istem 12 ‘ye uygun bir metot olup, ézelligi; krank-2 (8) ‘nin tam tur attirilmasi veya salinim
yaptiriimasi ve krank-1 (5) ‘nin sabit tutulmasidir (boylece mafsal (9a) eksenine hareket verilmesi ve

mafsal (10b) ekseninin bloke edilmesidir)

19. istem 12, 13, 14, 15, 16, 17 ve 18 ‘ya uygun bir metot olup, 6zelligi; krank-1 (5) lizerindeki hiz ve

tork (veya kuvvet) cikiglari, krank-2 (8) Gzerindeki ¢ikislardan ayni veya farkh olabilir.

20. istem 12, 13, 14, 15, 16, 17, 18 ve 19 ‘a uygun bir metot olup, dzelligi; krank-1 (5) ve krank-2 (8),
giris hareketine bagimh olarak ya baslangi¢ ve bitis acilari araliginda salinim yapar ya da tam tur

atar.
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21. istem 12, 13, 14, 15, 16, 17, 18, 19 ve 20 ‘ye uygun bir metot olup, dzelligi; sekilde gosterildigi
gibi, konstriiksiyon gereksinimleri geregi, aktarma organi (4), krank-2 (8), sarkag (9) uzuv (10) ve

biyel-2 (11), simetrik bilesenler olarak uygulanabilir.
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Tarifname
SARKAGC KOORDINASYONLU SURGU MEKANIZMASI - IMA

Teknik Alan

Bulug, giris donme hareketini dogrusal ya da dénme ya da herhangi bir yoriinge hareketine

donustiren ve cikis yolu boyunca is Ureten her turli makine ve mekanik sistem ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Onceki teknige iligkin olarak dogrudan alakali ayni amagla kullanilan mevcut sistemlerin

degerlendirmeleri asagida belirtiimistir.

Bilinen krank biyel ve knuckle-Joint mekanizmalarinda, krank boyu (k), biyel boyu (b) olarak
tanimlandidinda, sistemin ana boyutlarini belirleyen (k+b) dederi sabit tutulmasi durumunda,
hedeflenen strok degerini elde edebilmek icin, krank boyunun biyel boyuna orani belli bir degerin
altina duslrilememektedir. Bu sekilde hedeflenen strok dederlerine ulasiilmaktadir. Bu durumda,
hem dUretilen kuvvet degeri daha duslik kalmakta hem de stokunun son kisimlarinda (is yapan
kisimda) efektif kuvvet, ¢ok kisa bir mesafe boyunca uygulanabilmektedir. Ayni mekanizmayla
yUksek kuvvet elde etmek hedeflenirse, bu sefer, krank boyu biyel boyundan ¢ok daha kiguk
tutulmakta, ancak bu sefer strok daha da kisalmaktadir. Yani, bilindik mekanizmalarda hem yulksek
strok hem de ylksek bir lineer kuvvet ¢iktisi elde etmek mimkun degildir. Bu sistemlerde pozisyon,

hiz ve kuvvet kontroll oldukga zordur.

Onceki teknige iliskin olarak yapilan patent arastirmasinda; CN102430681 numarali basvuruda; bir
pres makinesine entegre edilme 6zelligine sahip, iki servo motor tarafindan tahrik edilen bir tahrik
cubugu ve bununla irtibatlandirimig ikinci bir hareket aktarici gubuk ve bu bahsedilen yapiya simetrik
bir sekilde yapilandirildiyt mekanizma ile iligkilendirilmis lineer hareketli bir itici kol ihtiva etmektedir.
Arastirmasi yapilan patentlerin, burada tarif edilen bulusla benzerliginin olmadigi tespit edilmistir.

Bulusun Acgiklanmasi

Bulusun amaci, mevcut teknikte kullanilan sistemlere kiyasen bu alanda yeni bir agilim getiren farkli

teknik 6zelliklere sahip olmasidir.
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Bu mekanizmanin ¢iktilari: Uzun vurus mesafesi (rayting point), yaklasma strogu boyunca yuksek

hiz, is strogu boyunca yliksek kuvvet (hareket gecisi), konum hassasiyeti, tekrarlanabilirlik.

Is parcasina yaklasirken hizli hareket eden ve pres aninda ise sistemi yavaslatan, tahrik motoruna
yuksek atalet yikl gikartmayan ve bdylece bunu yormayan 6zguin bir hareket kinematigine sahiptir.
Volan goérevi goren bllyik ebatta motora ihtiyvag duymamaktadir. Bu nedenle motor boyutlari, is
pargasina aktarilan is miktarindan gok fazla degildir. Bu sayede kompakt, ekonomik ve kolay temin

edilebilir motorlar kullanarak sistemi calistirmak mimkdn olmaktadir.

Bulusun bir bagka amaci, burada bahsedilen iki krankin her birine bagimsiz gti¢ giriglerinin olasiligini
saglayan bir kinematik yapi icermesidir. Bu durumda, uzun krank ile kisa krank arasindaki aktarim

orani ve / veya iligkisi, elektronik ve yazilim marifetiyle gerceklestirilir.

Bulusun bir bagka amaci, bir servo motor ¢ikisinin aktarma organlari tarafindan kranklara dagitildigi
veya kranklara mekanik olarak bagimsiz bir sekilde baglanmig bir veya iki servo motorun dogrudan

uygulanmasini saglayan bir kinematik yapi igermesidir.

Bulusun bir diger amaci, mevcut sistemlere kiyasen hem yiksek strok, hem de yiiksek kuvvet

uretimini saglayan bir kinematik yapiya sahip olmasidir.

Bulusun diger amaci, yiksek strok istenen bdlgede krank garevini goren uzun koldan faydalanildig:

gibi, yuksek kuvvet istenilen bdlgede ise bir diger krank gorevini goren kisa kol devreye girmektedir.

Dogrudan tahrik (direct drive): Diger konvansiyonel preslerin aksine, bu sistemde motorla kog
arasindaki hareket direkt aktarmaktadir. Blylk gdvdeli biyel kolu — digli sistemi, kasnak, volan gibi
agir katleler mevcut degildir. Tahrik mekanizmasi, kompakt ve sade bir yapiya sahiptir. Tahrik motor
miline tesir eden atalet momenti, konvansiyonel preslere gore ¢ok ¢ok dusuktir. Volan gorevi gérmek
Uzere buyuk ebatta tahrik sistemine ihtiyag duymamaktadir. Bu nedenle kullanilan motor boyutlari
ihtiya¢ duyulandan fazla degildir. Gelistirilen mekanizmanin bu kinematik 6zelligi, hassas form verme

esnasinda, etkili ve kararli bir kontrol yeteneg@i kazandirmaktadir.

inovasyonun avantajlari: Hassas form verme esnasinda etkili ve kararli bir kontrol imkéani
kazaniimaktadir. Enerji (gug¢) girdisi, konvansiyonel preslerle karsilastirildiginda cok dusuk bir
mertebededir. Enerji depolama ve / veya sistemi sogutma ihtiyaci yoktur. Daha guriltlisiz
calismaktadir. Ariza, durus slresi ve bakim maliyeti minimumdur. Enerji tasarrufu ve hidrolik

sistemlere gug¢lU bir alternatif oimasindan dolayi ¢evre dostudur. Yatirim maliyeti, sadeligi ve kiglk
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ebatli giris motor ve aktarma organlari nedeniyle, konvansiyonel preslerle karsilastinidiginda

oldukca dusuktir

Bulusun bir bagka amaci, bir aktuatér motoru tarafindan tahrik edilen uzun ve kisa eksantrikler olmak
Uzere iki krankin sekil badli hareketini saglayan bir kinematik yapiyi icermesidir ve bu iki krank
arasindaki gug iletimi aktarma organlarn vasitasiyla yapilmaktadir. Uzun krank ile kisa krank
arasindaki aktarim orani ve / veya iliskisi, strogun son marjindaki (is rejimindeki) kuvvet ve hiz gikti
karakterleri modern yaklasimin gereksinimlerini kargilayacak sekildedir ve bu iligki ayarlanabilir
6zelliktedir; béylelikle, makine, operatér bakimindan kullanici dostudur

Bu hareket rejimlerinin mod degisimi, uzun ve kisa kranklarinin ardisik ¢alismalari sayesinde
gergeklestirilir. Uzun krank hareket ettiginde, kisa krank sabittir ve tam tersi de gegerlidir.

Bulusun bir diger amaci, tork girdisi saglayan elektrik motoru, manuel tahrik vb. herhangi bir
yontemle, dondUrme tahrikini, lineer hareket boyunca kuvvet blyUkludlne donusturerek is yapan

herhangi bir sistemde kullaniima &zellige sahip olmasidir.

Bulusun bir diger amaci ise, moduler bir yapiya sahip olmasidir.

Bulusun bir baska amaci, bir takim 6zel uygulamalarda basl basina kullanilabilecedi gibi bir
makinenin alt sistemi olarak da kullaniimasidir. Ornegin bu uygulamalardan bazilari, turret gevirme
ve Kilitteme, kapak agma ve Kilitleme vs. mekanizmalari; gida sektérinde sikistirma ve ezme
mekanizmalari, saglik sektériinde otomasyon hatlari, non-woven tekstil imalat hatlari; aga¢ isleme
makineleri; mermer makineleri; otomotiv montaj hatlarinda her tarli ¢akma ve sikigtirma
operasyonlari; metal isleme sanayinde abkant presler, giyotin makaslar, punch ve sivama presleri,
soguk dovme presleri; plastik enjeksiyon makineleri; kauguk presleri; PVC makineleri, is makineleri,
ingaat makineleri; tekstil makineleri; dikis makineleri; tarim makineleri ve benzeri uygulamalarda

kullaniimasidir.

Yukarida anlatilan amaglari yerine getirmek Uzere; déndirme tahriki ile ylksek kuvvet treten Sarkag
Koordinasyenlu Surgl Mekanizmasi ile ilgili olup, ozelligi; bir kag noktada c¢ikis yapan bir aktarma
organina bagh (motor gibi) bir input aktiatérd, bir govdeye irtibatlandiriimis bir mafsal noktasina
sahip bir krank, bahsedilen krankin diger ug mafsal noktasina irtibatlandiriimis bir biyel, bahsedilen
biyelin diger ug mafsal noktasina ve gévdeye kilavuzlara yatagi ile irtibatlandiriimis bir kog, gévde
ile irtibatlandiriimig bir mafsal noktasina sahip bagka bir krank, bahsedilen krankin diger ug mafsal
noktasina irtibatlandiriimig bir sarkag, bahsedilen sarkacin ve kogun diger u¢ mafsal noktalarina
irtibatlandiriimig bir uzuv, bahsedilen sarkacin diger u¢ mafsal noktasina irtibatlandiriimig baska bir
biyel, bahsedilen biyelin diger u¢ mafsal noktasina ve gévdeye kilavuzlara yatadi ile irtibatlandiriimis

baska bir kog ihtiva etmesidir.



Bulusun Anlasiimasina Yardimci Olacak Sekiller

Sekil: Bulusa konu Sarkac Koordinasyonlu Surgt Mekanizmasi ‘nin sematik gérianamaddr.

Referans Numaralari

1 Sarkag¢ Koordinasyonlu Sirgi Mekanizmasi
2 Govde

3  Input motor

4  Aktarma Organlari
5  Krank-1

5a Mafsal

6  Biyel1

6a Mafsal

7 Kog-1

7a Mafsal

7b  Kilavuzlama yatagi
8 Krank-2

8a Mafsal

9 Sarkacg

9a Mafsal

10 Uzuv

10a Mafsal

10b Mafsal

11 Biyel-2

11a Mafsal

12  Kog-2

12a Mafsal

12b Kilavuzlama yatagi
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Bulusun Detayh Aciklanmasi

Bulus, dondirme tahriki ile yiksek kuvvet Greten Sarkag¢ Koordinasyonlu Sdrgt Mekanizmasi (1) ile
ilgili olup, ozelligi; bir aktarma organina (4) bagl bir input motor (3), gévdeye (2) irtibatlandiriimis
mafsal (5a) noktasina sahip krank-1 (5), bahsedilen krank-1 (5) ‘in dijer u¢ mafsal (6a) noktasina
irtibatlandiriimis biyel-1 (6), bahsedilen biyel-1 (6) ‘in dier u¢ mafsal (7a) noktasina ve gdvdeye (2)
kilavuzlama yatagi (7b) ile irtibatlandirimis kog-1 (7), govde (2) ile irtibatlandiriimis bir mafsal
noktasina (8a) sahip krank-2 (8), bahsedilen krank-2 (8) ‘nin dijer u¢ mafsal (9a) noktasina
irtibatlandiriimig sarkag (9), bahsedilen sarkacin (9) ve kog-1 (7) ‘in diger ug mafsal noktalarina (10a,
10b) irtibatlandiriimis uzuv (10), bahsedilen sarkacin (9) diger u¢ mafsal noktasina (11a)
irtibatlandiriimig biyel-2 (11), bahsedilen biyel-2 (11) ‘nin diger u¢ mafsal (12a) noktasina ve gévdeye
(2) kilavuzlama yatagi (12b) ile irtibatlandiriimis kog-2 (12) ihtiva etmektedir. Zorunlu kosul
olmamakla birlikte, sekilde gdsterildigi gibi, konstriiksiyon gereksinimleri geregi, aktarma organi (4),

krank-2 (8), sarkag (9) uzuv (10) ve biyel-2 (11), simetrik bilesenler olarak uygulanabilir.

Temel olarak, krank-1 (5) - biyel-1 (6) — kog-1 (7) hatti bir alt aktliatérdr ve krank-2 (8) baska bir alt
akttatordur. Bunlar, bu bulusun 6zunu teskil eden “sarkag-link” ¢ifti icin uygun hareket / kuvvet girdi
senaryosunu hazirlayan ekstra mekanizma elemanlandir. Yani, mafsal (9a) ve diger mafsal (10b)
eksenlerinin hareket / konum rejimleri, mekanizmanin kog-2 (12) 'deki hareket / pozisyon ¢ikisini
tanimlar. Krank-1 (5) - biyel-1 (6) - kog-1 (7) hatti (10b) mafsal ekseninin; krank-2 (8), ise mafsal (9a)
ekseninin hareket / konum rejimlerini tanimlar. Bagka bir ifadeyle, mafsal (9a) ve (10b) eksenlerinin
hareket / konum rejimlerini tanimlamak icin (dogrusal pistonlu silindir gibi) alternatif aktlatorler veya

yapilar kullanilabilir.

Sarka¢ koordinasyon oOzelligi detayli bir sekilde agiklanacaktir. Mafsal (10a) ve mafsal (10b)
eksenlerinden gecen vektdr 10a10b, mafsal (8a) ve mafsal (12a) eksenlerinden gegen vektor 7b5a,
mafsal (10b) noktasinda kilavuzlama yatagi (7b) yoriingesine teget olan dogruyla gakisik vektor
7b5a degerlendirmeye alinacaktir. Mekanizmanin boyutlandiriimasi 6yle yapilmaktadir ki; kog-2 (12)
‘nin strogunun “vurus mesafesi’ bdlgesinde (is bdlgesinde); mafsal (10b) duragan denge (quasi
statik) durumundadir; vektér 8a12a ve vektdér 10a10b arasindaki ag¢l 90 dereceye yakindir; ayrica
vektor 10a10b ve vektor 7b5a arasindaki a¢i 90 dereceye yakindir ve mafsal (11a) ‘un ekseni ile
vektor 10a10b ‘nin izdisimi arasindaki mesafe sifira ¢ok yakindir. Bu durumda, sarkag¢ (9)
Uzerindeki, kog-2 (12) 'den mafsal (11a) 'a aktarilan reaksiyon kuvvetinin UrettiJi moment ¢ok
distktar, boylelikle, uzuv (10) lzerindeki dengeleme kuvveti gok dlsiktir. Netice olarak, iki tane
avantaj bir araya gelmektedir; iki sebepten dolayl mafsal (10b) Gzerinde, reaksiyon kuvvetinin 7b5a
vektdrd dogrultusundaki bileskesi (denge yiki) ¢cok diisiuktur; birincisi, uzuv (10) Gzerine akan kuvvet

¢cok dusuktur; ikincisi, bu kuvvet esasen, uzuv (10) ‘un yaklasik olarak dik pozisyonda oldugu
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kilavuzlama yatagi (7b) tarafindan tasinmaktadir. Bahsedilen denge ylikunan disuk olmasi, vurus
noktasi bolgesindeki is yapma fazi esnasinda sarkacin (9) donmesini engellemek icin gereken gliciin
¢ok duslk olmasini saglar ve bu, yukarida tanimlanan “krank-1 (5) - biyel-1 (6) — kog-1 (7) hattindaki
bir alt aktiatdr” icin ¢ok kolaydir. Hatta bu durumda, vektér 10a10b ve vektdr 7b5a (90 dereceye
yakin) arasindaki a¢i oyle duzenlenebilir ki, reaksiyon kuvvetli Gnceden tanimlanmig limiti astiginda
bahsedilen “krank-1 (5) - biyel-1 (6) — kog-1 (7) hattindaki alt aktiator” geri cekilebilir; bu sekilde tim

makine asiri yuklenmeye karsi korunur. Bu avantajlar nedeniyle, bu bulus . sarkag

koordinasyonlu...” olarak adlandiriimaktadir.

Input motor (3) hareketi, manuel veya motor veya lineer aktuatdrlerle donduarilen kaldirag yoluyla
uretilebilir. Hareketin araligi, tam tur veya baslangi¢ ve bitis noktalari herhangi bir agisal konumda

olabilir.

Input motoru (3) ile krank-1 (5) ve krank-2 (8) arasindaki aktarma organi (4), disli kutusu, kayis ve
kasnak, pinyon ve kramiyer, kam ve slot vb. gesitli yapi 6zelliklerini igerebilir. Aktarma organi (4) hiz
ve tork (veya kuvvet) girigleri ve ¢ikislari arasindaki iliski, lineer veya non-lineer olabilir Krank-1 (5)
uzerindeki hiz ve tork (veya kuvvet) cikiglari, krank-2 (8) Uzerindeki cikislardan ayni veya farkl
olabilir. Krank-1 (5) ile krank-2 (8) arasinda aktarma organi (4) uygulamak yerine, krank-2 (8) 've

bagimsiz ilave bir motor uygulanabilir.

Krank-1 (5) 360 derece tam tur dénebilmektedir. Giris hareketine bagh olarak, ya baglangi¢ ve bitis
acilari araliginda salinim yapar ya da tam turu tamamlar. Bu, input unsurlarinin uyguladigi torku

kuvvete donustlrir ve mafsal (6a) Uzerinden biyel-1 (6) 'e iletir.

Biyel-1 (6) ¢ift — kuvvet — elemanidir ve atalet etkisi haric herhangi bir moment etkisine maruz
degildir. Bir ucundaki mafsal (6a) noktasi, krank-1 (5) hareketine bagli olarak salinim yapar ve diger
uc mafsal (7a) noktasi, kilavuzlama yatadinin (7b) yoriingesinde ileri geri hareket eder. Kuvveti direkt

olarak mafsal (7a) vasitasiyla kog-1'e (7) ‘e iletir.

Kog-1 (7), kilavuzlama yataginin (7b) yoriingesinde hareket eder ve buna gore mafsal noktasini
(10b) iter ve geker. Kilavuzlama yataginin (7b) profilinin lineer olmasi gerekmez, yay, spline veya

herhangi bir formda olabilir.

Uzuv (10) cift — kuvvet — elemanidir ve atalet etkisi hari¢ herhangi bir moment etkisine maruz degildir.
Mafsal noktasi (10b), kog-1 (7) 'in hareketine bagl olarak hareket eder ve diger mafsal noktasi (10a),

sarkacin (9) mafsal (9a) etrafindaki donmesine bagh olarak salinim yapar. Mafsal (9a) sabit de
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olabilir; krank-2'nin (8) hareketine bagl olarak, mafsal (8a) etrafinda dizgin dairesel hareket de

yapabilir.

Krank-2 (8) 360 derece tam tur donebilmektedir. Giris hareketine bagh olarak, ya baslangic ve bitis
acllari araliginda salinim yapar ya da tam turu tamamlar. Bu, input unsurlarinin uyguladigi torku
kuvvete donistlrir ve mafsal (9a) lizerinden sarkaca (9) 'e iletir. Krank-2 (8), sarkag (9) ‘a ait mafsal
(10a) noktasinin, mafsal (10b) etrafinda donmesini saglar. Mafsal (10b) noktasi ya sabit olabilir ya

da kog-1 (7) 'in hareketine baglh olarak kilavuzlama yatagi (7b) yériingesinde hareket edebilir.

Sarka¢ (9), mafsal (9a) ve mafsal (10a) eksen hareketlerine bagh olarak bileske hareket
gergeklestirir. Mafsal (9a) ve mafsal (10b), bunlara bagh miteakip mekanizma elemanlarinin
hareketlerine bagl olarak sabit veya hareketli olabilir. Daha sonra, ortaya ¢ikan hareket ve kuvvet,

mafsal (11a) vasitasiyla biyel-2 (11) 'ye iletilir.

Biyel-2 (11) ¢ift — kuvvet — elemanidir ve atalet etkisi hari¢ herhangi bir moment etkisine maruz
degildir. Bir ucundaki mafsal noktasi (11a), sarkag (9) hareketine bagh olarak salinim yapar ve diger
u¢ mafsal (12a) noktasi, kilavuzlama yataginin (12b) yoéringesinde ileri geri hareket eder. Kuvveti

direkt olarak mafsal (12a) vasitasiyla kog-2'e (12) ‘e iletir.

Kog-2 (12), kilavuzlama yataginin (12b) yériingesinde hareket eder ve tiim mekanizmanin pozisyon
ve kuvvet cikisi (itme ve cekme) kog-2 (12) 'nin alt kenarinda gergeklestirilir. Kilavuzlama yataginin

(12b) profilinin lineer olmasi gerekmez, yay, spline veya herhangi bir formda olabilir.

Alternatif olarak, hareket girisi, krank-1 (5) 'e bagli motor sasisi ile baglanti biyel-1 (6) aktarilabilir.
Ayni anlamda, hareket girisi krank-2 (8) 'ye baglanan motor tarafindan sarkag (9) 'a aktarilabilir. Yani,
motor ve / veya aktarma organlarinin govdeleri krank-1 (5) ve krank-2 (8) ‘nin Uzerine baglanip
bunlarla birlikte hareket edebilir. Burada esas olan, krank-1 (5) ‘in biyel-1 (6) ‘e gére, krank-2 (8) ‘nin

de sarkag (9) ‘e gore kendi aralarinda izafi hareket etmeleridir.

Muhtelif mekanizma hareket modlari agiklanacaktir:

Bir mod, krank-1'in (5) tamamen dondigu veya salindigi ve krank-2'nin (8) sabit oldugu (hareket
etmedigi) seklindedir. Bu durumda, kog¢-1 (7) tarafindan hareket ettirilen uzuvun (10) itme ve ¢ekme
etkisi bagimli olarak, sarkag (9), mafsal (9a) noktasi etrafinda diizglin dairesel hareket gergeklestirir.
Kog-2 (12) 'deki hareket ¢ikisi nispeten hizlidir ve kuvvet cikisi nispeten dlstktar. Zira krank-1 (5)

uzunlugunun krank-2'den (8) daha uzun oldugu 6ngoérilmektedir.
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Diger bir mod, krank-1'in (5) sabit oldugu (hareket etmedigi) ve krank-2'nin (8) tamamen déndigu
veya salindi§i seklindedir. Bu kog-1 (7) ‘in hareketsiz oldugu anlamina gelir. Bu durumda, sarkag (9)
‘a ait mafsal (10a) noktasi, mafsal (10b) etrafinda dlzguin dairesel hareket gergeklestirir. Kog-2 (12)

'deki (12) hareket ¢ikigl nispeten yavastir ve kuvvet ¢ikisi nispeten yiiksektir.

Diger bir mod, krank-1 (5) ve krank-2 (8) 'in her ikisinin de surekli olarak donmesi ya da duzenli
olarak salinmasidir. Bu hareketlerin her biri, herhangi bir matematiksel fonksiyonda olabilir. Bu
durumda, kombine hareket sarkaca (9) transfer edilir. Kog-2 (12) 'deki hiz ve kuvvet c¢ikiginin
biyuklugu, krank-1 (5) ve krank-2 (8) 'nin hareket fonksiyonlarina ve bunlarin arasindaki iliskiye

baglidir.

Diger bir mod, krank-1 (5) hizli hareket eder ve kog-1 (7)' nin alt 6l noktasi etrafinda ¢ok yavasa
gegcer (yari-statik). Krank-2 (8), kog-1 (7) alt 610 noktadan uzakken duragandir (ya da yari-statik) ve
kog-1 (7) alt 6lu nokta etrafinda yari-statik rejime girdiginde donmeye baslar. Bu durumda, mafsal
(10b) yar statik oldugundan, mafsal (10a) dlizglin dairesel hareket yapar. Kog-2 (12) 'ye sarkag (9)
vasitasiyla iletilen kuvvet temel olarak krank-2 (8) tarafindan Gretilir. Krank-2'nin (8) boyu ¢ok kisa
oldugu igin, kuvvet giktisi cok yuksektir. Boylece, kog-2 (12) 'deki hareket ¢iktisi nispeten yavastir

ve kuvvet ciktisi nispeten ylksektir.

Diger bir mod, kog-1 (7) 'nin alt 6li noktada, bir pim hareketi, yergekimi kuvvetleri, strtinme
kuvvetleri, yay kuvvetleri, hidrolik, pomattik, elektriksel cihazlar vb. ile kilittenmesi ve krank-2 (8) 'nin
(8) tam tur atmasi veya salinim yapmasidir. Bu durumda, sarkag (9) Gzerindeki mafsal (10a) noktasi,
mafsal (10b) etrafinda dlzgun dairesel hareket gerceklestirir. Kog-2 (12) 'ye sarkag (9) vasitasiyla
iletilen kuvvet temel olarak krank-2 (8) tarafindan uretilir. Krank-2'nin (8) boyu ¢ok kisa oldugu igin,
kuvvet ciktisi gok ylksektir. Boylece, kog-2 (12) 'deki hareket ¢iktisi nispeten yavastir ve kuvvet

ciktisi nispeten yuksektir.
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