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OZET
BIR ROT SOKUCU

Bu bulus, araglarda bulunan pitman koluna (P) bagh olan rot (R) iizerine itme

kuvveti uygulanarak rotun (R) pitman kolundan (P) ayrilmasini saglayan bir rot

sokiicti (1) ile ilgilidir.

21



10

15

20

25

30

8343.1133

[y

ISTEMLER

. Araclarda bulunan pitman koluna (P) bagh olan rot (R) iizerine itme kuvveti

uygulanarak rotun (R) pitman kolundan (P) ayrilmasini saglayan, en temel
halinde,

en az bir gévde (2),

govdenin (2) pitman koluna (P) bakan tarafina bagh olan, merkezine rot (R)
oturacak sekilde pitman kolu (P) iizerine yerlestirilen, govde merkez eksenine
(X) dik eksen dogrultusunda hareket eden ve sdz konusu hareket araciligiyla
rot (R) iizerine itme kuvveti uygulayarak rotun (R) pitman kolundan (P)
ayrilmasini saglayan en az bir itici (4),

konik geometrik formda olan, yivli bir yapida en az bir mil boslugu (5.2)
iceren, merkez ekseni gdvde merkez ekseni (X) ile cakisik olacak sekilde
govde merkez ekseni (X) boyunca hareket edebilen, sz konusu hareket
aracilifiyla iticiye (4) gbovde merkez eksenine (X) dik eksen yoniinde kuvvet
uygulayarak iticinin (4) rotu (R) cikaracak sekilde hareketini saglayan en az
bir hareketli gdvde (5),

hareketli gdvdenin (5) mil bosluguna (5.2) yerlestirilen, yivli yapida olan,
govde merkez ekseni (X) etrafinda donme hareketi yapan ve donme hareketi
sirasinda hareketli govdenin (5) govde merkez ekseni (X) dogrultusunda
dogrusal hareket yapmasin saglayan en az bir mil (6) ile karakterize edilen

rot sokiicii (1).

Dikey hareket boslugu (2.1), yatay hareket boslugu (2.2), gévde kanali (2.3),
yataklama elemani (2.4) ve kilavuz (2.5) iceren ve destek elemani (3), itici (4),
hareketli govde (5) ve mili (6) bir arada tutan gévde (2) ile karakterize edilen

istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).
Govde merkez ekseni (X) dogrultusunda bir yiizeyinden diger yiizeyine

uzayacak sekilde konumlandirilan ve icerisinde hareketli govdenin (5) govde

merkez ekseni (X) dogrultusunda dogrusal hareket edebilmesini saglayan
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dikey hareket bosluguna (2.1) sahip govde (2) ile karakterize edilen istem
1’deki gibi rot sokiicii (1).

. Dikey hareket boslugunun (2.1) iizerinde bulundugu yiizeye dik konumda

olan, merkezi govde merkez eksenine (X) dik olacak sekilde bulunan ve
destek eleman: (3) ile iticinin (4) yerlestirilmesini saglayan yatay hareket
bosluguna (2.2) sahip govde (2) ile karakterize edilen istem 1°deki gibi rot

sokiicii (1).

. Oturma uzantis1 (3.1) ve destek yiizeyi (3.2) iceren, gévdenin (2) icinde bir

ucundan sasiye (S) diger ucundan ise hareketli gdvdeye (5) temas edecek
sekilde konumlandirilan, oturma uzantisindan (3.1) sasiye (S) oturan ve destek
ylizeyinden (3.2) hareketli govdeye (5) temas eden destek elemani (3) ile

karakterize edilen istem 1°deki gibi rot sokiicii (1).

. Hareketli gévdenin (5) dikey hareket boslugu (2.1) icerisinde gdovde merkez

ekseni (X) dogrultusundaki hareketi sirasinda hareketli gévdenin (5) dis
yiizeyine siirekli temas eden ve hareketli govdenin (5) konik yiizeyinde c¢ap1
dar tarafindan genis tarafina uzanacak kadar gezinen destek yiizeyine (3.2)

sahip destek eleman: (3) ile karakterize edilen istem 1’deki gibi rot sokiicii

(1).

. Hareketli gbvdenin (5) hareketi sirasinda konik yiizeyinin ¢apr dar tarafindan

genis tarafina denk geldiginde yatay hareket boslugunda (2.2) gévdenin (2)
disina dogru dogrusal hareket etme egilimi gdsteren ve oturma uzantisinin
(3.1) sasiye (S) yaslanmasindan dolay: hareketi engellenen destek elemant (3)

ile karakterize edilen istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).

. Yatay hareket boslugu (2.2) icerisindeki hareketinin engellenmesi destek

elemam (3) ile aym dogrultuda bulunan iticinin (4) gévde merkez eksenine
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10.

11.

12.

13.

(X) dik eksende hareket etmesini saglayan destek eleman: (3) ile karakterize

edilen istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).

Govde (2) igerisinde yatay hareket boslugunun (2.2) destek elemaninin (3)
karsisinda yer alan ucuna yerlestirilen ve pitman kolunun (P) pitman yuvasina
(4.2) tam oturmastyla hareketsiz kalmasini saglayan itici (4) ile karakterize

edilen istem 1°deki gibi rot sokiicii (1).

Destek yiizeyi (3.2) ile benzer sekilde hareketli gévdenin (5) dis yiizeyine
siirekli temas halinde bulunan ve hareketli gévdenin (5) dikey hareket boslugu
(2.1) igerisindeki govde merkez ekseni (X) dogrultusundaki hareketi sirasinda
hareketli govdenin (5) konik yiizeyinde capi dar tarafindan genis tarafina
uzanacak kadar gezinen hareket aktarim yiizeyine (4.3) sahip itici (4) ile

karakterize edilen istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).

Hareketli govdenin (5) hareketi sirasinda konik yiizeyinin c¢apinin dar
tarafindan genis tarafina denk geldiginde yatay hareket boslugunda (2.2)
gdvdenin (2) disina dogru bir dogrusal hareket etme egilimi gosteren ve destek
elemaninin (3) sasiye (S) uyguladig baski kuvvetinin etkisiyle hareket araligi

artan itici (4) ile karakterize edilen istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).

Govde merkez eksenine (X) dik konumdaki eksen dogrultusunda govde (2)
disina dogru hareketi sirasinda pitman yuvasinda (4.2) bulunan pitman
kolundaki (P) rot (R) iizerine itme kuvveti uygulayan ve uygulanan kuvvet ile
rotun (R) pitman kolundan (P) ayrilmasini saglayan itici (4) ile karakterize

edilen istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).

Konik yapili dig govdesi bir ucundan diger ucu boyunca azalan veya artan
capta olacak sekilde bulunan ve kilavuz (2.5) tizerindeki hareketi ile govde
merkez ekseninden (X) sapmasi engellenen hareketli goévde (5) ile

karakterize edilen istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).
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14. Bir ucundan yataklama elemanina (2.4) diger ucundan ise kapline (8) gecirilen
ve hareketlendiricinin (7) sagladifin donme kuvveti ile govde merkez ekseni
(X) etrafinda tercih edilen yonde donme hareketi yapan mil (6) ile

5 karakterize edilen istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).

15. Hareketli gévdenin (5) mil boslugunun (5.2) icerisindeki yivlerin arasina
girerek hareketli govdenin (5) gévde merkez ekseni (X) dogrultusunda hareket
etmesini saglayan hareket dislerine (6.1) sahip mil (6) ile karakterize edilen

10 istem 1’deki gibi rot sokiicii (1).
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TARIFNAME

BIR ROT SOKUCU

Teknik Alan

Bu bulus, araglarda bulunan direksiyon rotlarinin manuel kuvvet uygulanmasina

gerek kalmadan aracgtan sokiilmesini saglayan bir rot sokiicii ile ilgilidir.

Onceki Teknik

Motorlu tasitlarda bulunan direksiyon sistemi, aracin tercih edilen yone kolay ve
zahmetsiz yonlendirilmesine olanak saglamaktadir. Siiriictiniin  direksiyon
simidine uyguladigi c¢evirme hareketi, direksiyon sistemi tarafindan ©n
tekerleklerin  yonlendirilmesinde  kullamilmaktadir. Direksiyon simidinden
tekerleklere kadar uzanan biitiin parca ve baglantilar direksiyon sistemini
olusturmaktadir. Direksiyon sistemi direksiyon disli kutusu, rotlar, direksiyon
deveboynu kollar1 ve tekerleklerden meydana gelmektedir. On tekerlekler bir
taraftan salincak kollarina diger taraftan ise rotlara baglanmaktadir. Direksiyon
sisteminin bir parcast olan rot basi, rot milini direksiyon deveboynuna
baglamaktadir. Rot basi, aracta direksiyondan verilen hareketi tekerleklere ileterek
tekerleklerin diisey eksene gore donmesini saglamaktadir. Her rotun ucu
ayarlanabilir dzelliktedir. Rot mili, direksiyon komuta kolunun (pitman kolu) rot
basina olan baglantisini saglamaktadir. Rot mili tekerleklere gelen diisey ve yatay
kuvvetleri tasimakta ve aracin donmesi esnasinda direksiyon catallarina pim
vazifesi gOrmektedir. Direksiyon sisteminin yOnlendirilmesi dogrultusunda
hareketi rot kolundan almakta ve direksiyon mafsalina iletmektedir. Rot kolunun
iki ucuna vida acilmaktadir. S6z konusu vidalar rotlarin sokiilmeden rot ayarinin
yapilmasimi saglamaktadir. Direksiyon hareketini tekerleklere ileten kisa rot
kolunun ucundaki rot basi zamanla asinarak bosluk yapmaktadir. Rot basimin

asinmasi durumunda degistirilmesi gerekmektedir. Rotlarin baglandigi parganin
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icerisinde bosluk olmamasindan dolayr konik yiizeyin yiiksek torklarla sikilarak
bosluksuz siki gecmesinden dolayr rotun baglandigi bolgeden manuel olarak

kuvvet uygulanarak ayrilmasi zordur.

Mevcut sistemlerde rot basi, rot bast cektirmesi ile sokiilmektedir. Cektirme
aparati rot basina yerlestirilip civata kismi tam oturtularak sikilmaktadir. Cektirme
aparati sikildiginda rot basi yerinden asagir dogru itilip cikmaktadir. Cektirme
aparatinin olmadigr durumlarda rot basinin gectigi yuvaya yandan cekicle
vurularak rot basmin atmasi saglanabilmektedir. Ancak cektirme aparatinin
kullanmldigr bolgelerde paketin dar olmasi sebebi ile aparat gerekli bolgelere
girememektedir. Bu nedenle somunu sokiilmiis rotu pitman kolundan ayirip
degismesinin gerektidi durumlarda teknik servis problemi yasanmaktadir. So6z
konusu problemler ise rotun degismesi gereken durumlarda servis siiresini
uzatmaktadir. Bu durumda bir¢ok parca sokiilerek iscilik maliyetleri ve harcanan
zaman artmaktadir. Basvuru konusu bulus dar alanlarda ¢alisabilmekte ve elektrik

motor kullanilmasindan dolayi is¢ilik maliyeti diistiriillmektedir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US5533580A numarali ve 14.04.1994
riichan tarihli Birlesik Devletler patent dokiimaninda, bir rot sékme mekanizmasi
aciklanmaktadir. S6z konusu dokiimanda yer alan rot basina takilan ve {izerinde
dis bulunan parca bir giic kaynad: ile dondiiriilerek baglant1 {izerinde bulunan
disler tizerinde parcanin yerinden ¢ikmasi saglanmaktadir. S6z konusu bulusta
elektrik motoru ile donme fonksiyonu saglanabilmektedir. Bagvuru konusu
bulusta roda bagh olan ve sasiden destek alan iki bur¢ bulunmaktadir. Elektrik
motoruna baglanan bir vida, vidanin i¢ine gectigi bir konik bur¢ bulunmaktadir.
Basvuru konusu bulusta elektrik motorunun vidaya uyguladigi kuvvet ile vida
donerek konik burcun yanal olarak donmesini saglamaktadir. Konik burcun yanal
donmesi ile roda bagh olan burg iteklenerek rota baski uygulamaktadir. Rota
yanal kuvvet ile wuygulanan baski sonucunda rot bulundugu bdlgeden

ayrilabilmektedir.
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Teknigin bilinen durumunda yer alan US20120047703A1 numarali ve 31.08.2010
richan tarihli Birlesik Devletler patent dokiimaninda, rodun mafsaldan
sOkiilmesini saglayan bir aparat aciklanmaktadir. S6z konusu dokiimanda yer alan
calismada, kol genisligi kadar agikliga sahip cekme aparati roda gegirilmektedir.
I¢ boslugunda dis acilan aparat, bir cekme kolu iizerinden ¢ekiglenerek parcay
yerinden c¢ikarmaktadir. S0z konusu bulusta saseden destek alan bir parga
bulunmaktadir. Ancak s6z konusu bulusta elektrik motoru ile otomatik donme
hareketi ile rotun itilmesi durumu bulunmamaktadir. Basvuru konusu bulusta roda
bagh olan ve sasiden destek alan iki bur¢ bulunmaktadir. Elektrik motoruna
baglanan bir vida, vidanin i¢ine gectigi bir konik bur¢ bulunmaktadir. Basvuru
konusu bulusta elektrik motoru kullamilarak rotun otomatik olarak itilmesi
saglanmaktadir. Bagvuru konusu bulusta elektrik motorunun vidaya uyguladigi
kuvvet ile vida donerek konik burcun yanal olarak donmesini saglamaktadir.
Konik burcun yanal donmesi ile roda bagl olan bur¢ iteklenerek rota baski
uygulamaktadir. Rota yanal kuvvet ile uygulanan baski sonucunda rot bulundugu

bolgeden ayrilabilmektedir.

Teknigin bilinen durumunda yer alan US4926537A numarali ve 18.09.1988
richan tarihli Birlesik Devletler patent dokiimaninda, bir rot sdkme aparati
aciklanmaktadir. S6z konusu dokiimanda yer alan aparat u¢ kisminda catal formu
elde edilecek sekilde uzatma olusturulmustur. Bu form rot tizerinde oturmaktadir.
Parca iizerinde dis acilan bolgeye farkli versiyonlarda kollar takilarak cekiclemek
sureti ile par¢anin yerinden ¢ikarilmasi saglanmaktadir. S6z konusu bulusta aparat
rot basina gecirildikten sonra ¢ekig ile iizerine kuvvet uygulanarak rot baginin
bolgeden ayrilmasi saglanmaktadir. Basvuru konusu bulusta roda bagli olan ve
sasiden destek alan iki bur¢ bulunmaktadir. Elektrik motoruna baglanan bir vida,
vidanin i¢ine gectigi bir konik bur¢ bulunmaktadir. Basvuru konusu bulusta
elektrik motoru kullanilarak rotun otomatik olarak itilmesi saglanmaktadir.
Basvuru konusu bulusta elektrik motorunun vidaya uyguladigir kuvvet ile vida
donerek konik burcun yanal olarak donmesini saglamaktadir. Konik burcun yanal

donmesi ile roda bagh olan burg iteklenerek rota baski uygulamaktadir. Rota
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yanal kuvvet ile uygulanan baski sonucunda rot bulundugu bélgeden

ayrilabilmektedir.

Bagvuru konusu bulusta yer alan rot sokme aparati elektrik motoru kullanilarak
rotun otomatik olarak itilmesi saglamaktadir. Bagvuru konusu bulusta roda bagl
olan ve sasiden destek alan iki bur¢ bulunmaktadir. Elektrik motoruna baglanan
bir vida, vidanin igcine gectigi bir konik bur¢ bulunmaktadir. Bagvuru konusu
bulusta elektrik motorunun vidaya uyguladigi kuvvet ile vida donerek konik
burcun yanal olarak donmesini saglamaktadir. Konik burcun yanal ddnmesi ile
roda bagli olan burg iteklenerek rota baski uygulamaktadir. Rota yanal kuvvet ile

uygulanan baski sonucunda rot bulundugu bélgeden ayrilabilmektedir.

Mevcut teknikte bagvuru konusu bulusta yer alan teknik ozellikler ve basvuru
konusu bulusun sagladigi teknik etkilere iliskin bir aciklama yer almamaktadir.
Mevcut uygulamalarda roda bagh olan ve sasiden destek alan iki bur¢ bulunan,
elektrik motoruna baglanan bir vida, vidanin i¢ine gegtigi bir konik burca sahip
olan, elektrik motoru kullanilarak rotun itilmesini saglayan, elektrik motorunun
konik burcu yanal dondiirmesiyle roda yanal kuvvet uygulayarak rotun

ayrilmasini saglayan rot sokme aparatina rastlanilmamaktadir.

Bulusun Amaclarn

Bu bulusun amaci, elektrik motoru kullamilmasiyla rot {izerine otomatik olarak
kuvvet uygulayarak sokme islem siiresinin azalmasini saglayan bir rot sokiicii

gerceklestirmektir.

Bu bulusun bir diger amaci, pitman kolunun tamaminin ara¢ icerisinden
sOkiillmesine gerek kalmadan rotun sokiilmesini saglayarak iscilik maliyetlerini

azaltan bir rot sokiicti gerceklestirmektir.
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Bu bulusun bir diger amaci, sadece rotun arac icerisinden sokiilmesiyle rot
ayarinin diizgiin yapilmasini saglayan ve aracin lastik Omriinii uzatan bir rot

sOkiicti gerceklestirmektir.

Bulusun Kisa Aciklamasi

Bu bulusun amacina ulasmak icin gerceklestirilen, ilk istem ve bu isteme baglh
diger istemlerde tanimlanan bir rot sokiicli gbvde, destek elemanu, itici, hareketli
govde, mil, hareketlendirici, kaplin ve sabitleme kolundan olusmaktadir. Rot
sokiicii iticinin pitman yuvasi pitman koluna oturacak ve destek elemani sasiye
yaslanacak sekilde yerlestirilmektedir. Pitman kolu pitman yuvasina oturtulduktan
sonra hareketlendirici aktif hale getirilmektedir. Hareketlendiricinin aktif hale
gelmesiyle birlikte mil tercih edilen yonde donmeye baslamaktadir. Milin
donmesi ile birlikte hareketli gdvde milin iizerinde govde merkez ekseni
dogrultusunda hareket etmektedir. Hareketli gévdenin hareketi sirasinda itici ve
destek elemani hareketli gdvdeye temas etmektedir. Destek elemam hareketli
govdenin hareketi sirasinda konik yiizeyinin capr dar tarafindan genis tarafina
denk geldiginde yatay hareket boslugu igerisinde gévdenin disina dogru dogrusal
hareket etme egilimi gostermektedir. Ancak destek elemaninin hareketi sasiye
yaslanmasindan dolayr engellenmektedir. Aym zamanda itici de hareketli
govdenin hareketi sirasinda konik yiizeyinin ¢apr dar tarafindan genis tarafina
denk geldiginde yatay hareket boslugunda govdenin disina dogru bir dogrusal
hareket etme egilimi gostermektedir. Iticinin govde merkez eksenine dik
konumdaki eksen dogrultusunda gdvde disina dogru hareketi sirasinda pitman
yuvasinda bulunan pitman kolundaki rot iizerine itme kuvveti uygulanmaktadir.
Pitman kolunun pitman yuvasina tam oturmasindan dolay:r pitman kolu pitman
yuvasina bagli kalirken rot pitman kolundan ayrilmaktadir. Boylece rotun pitman
kolundan sokiilmesi islemi iticinin gévde merkez eksenine dik konumdaki eksen
dogrultusunda govde disina dogru olan hareketi aracilifiyla

gerceklestirilmektedir.
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Bulusun Ayrintilh Aciklamasi

Bu bulusun amacina ulasmak icin gergeklestirilen rot sokiicii, ekli sekillerde

gosterilmis olup bu sekiller;

Sekil 1. Arac¢ icerisinde sasiye bagli olan pitman koluna baglanan rotun
perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 2. Rot sokiiciiniin rotun pitman kolundan ayirdigi halinin perspektif
goriniisidiir.

Sekil 3. Rot sokiicliniin perspektif goriiniistidiir.

Sekil 4. Rot sokiicliniin patlatilmis goriiniisiidiir.

Sekil 5. Rot sokiicliniin kesit alinmis halinin goriiniisiidiir.

Sekil 6. Govdeye bagli olan destek elemani, itici ve milin birlikte perspektif
goriintigiidiir.

Sekil 7. Govdeye bagl olan destek elemani, itici, mil ve hareketli gévdenin
patlatilmig goriiniisiidiir.

Sekil 8. Govdeye baglh olan destek elemani, itici, mil ve hareketli gdvdenin kesit
alinmis halinin goriiniistidiir.

Sekil 9. iticinin perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 10. iticinin baska bir acidan perspektif goriiniisiidiir.

Sekil 11. Destek elemanimin perspektif goriintisiidiir.

Sekil 12, Govdenin perspektif goriiniistidiir.

Sekil 13. Hareketli giévdenin itici ve destek elemam ile birlikte hareketinin
goriiniigidiir.

Sekil 14. Hareketli govdenin itici ve destek elemani ile birlikte hareketinin baska

acidan goriintisiidiir.

Sekillerdeki parcalar tek tek numaralandirilmis olup, bu numaralarin karsilig

asagida verilmistir.

1. Rot sokiicii
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2. Govde
2.1. Dikey hareket boslugu
2.2, Yatay hareket boslugu
2.3. Govde kanal
2.4. Yataklama elemant
2.5. Kilavuz
3. Destek elemant
3.1. Oturma uzantisi
3.1.1. Oturma yiizeyi
3.2. Destek yiizeyi
4, ltici
4.1. Tutma uzantisi
4.2. Pitman yuvast
4.3. Hareket aktarim yiizeyi
5. Hareketli govde
5.1. Kilavuz kanal
5.2. Mil boslugu
6. Mil
6.1. Hareket disi
Hareketlendirici
Kaplin
Sabitleme govdesi
Pitman kolu
Rot

Sasi

M om® e ¥ N

. Govde merkez ekseni

Araclarda bulunan pitman koluna (P) bagl olan rot (R) lizerine itme kuvveti
uygulanarak rotun (R) pitman kolundan (P) ayrilmasim saglayan bir rot sokiicii
(1) en temel halinde,

- en az bir govde (2),
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- govdenin (2) pitman koluna (P) bakan tarafina bagh olan, merkezine rot (R)
oturacak sekilde pitman kolu (P) iizerine yerlestirilen, govde merkez eksenine
(X) dik eksen dogrultusunda hareket eden ve sdz konusu hareket aracilifiyla
rot (R) tizerine itme kuvveti uygulayarak rotun (R) pitman kolundan (P)
ayrilmasini saglayan en az bir itici (4),

- konik geometrik formda olan, yivli bir yapida en az bir mil boglugu (5.2)
iceren, merkez ekseni gdvde merkez ekseni (X) ile cakisik olacak sekilde
govde merkez ekseni (X) boyunca hareket edebilen, s6z konusu hareket
aracilifiyla iticiye (4) gbovde merkez eksenine (X) dik eksen yoniinde kuvvet
uygulayarak iticinin (4) rotu (R) cikaracak sekilde hareketini saglayan en az
bir hareketli govde (5),

- hareketli gdovdenin (5) mil bosluguna (5.2) yerlestirilen, yivli yapida olan,
govde merkez ekseni (X) etrafinda donme hareketi yapan ve dénme hareketi
sirasinda hareketli gévdenin (5) govde merkez ekseni (X) dogrultusunda

dogrusal hareket yapmasini saglayan en az bir mil (6) icermektedir.

Basvuru konusu rot sokiicti (1) arag igerisinde sasiye (S) bagl olan pitman koluna
(P) gecirilmis olan rotun (R) ayarlanmak iizere sokiilmesinde kullanilmaktadir.
Rot (R), pitman kolu (P) baglantistm saglamaktadir (Sekil 1). Rot (R) kolu
tekerleklere gelen diisey ve yatay kuvvetleri tasimakta ve aracin donmesi
esnasinda direksiyon catallarina pim vazifesi gormektedir. Direksiyon sisteminin
yonlendirilmesi dogrultusunda hareketi rot (R) kolundan almakta ve direksiyon
mafsalina iletmektedir. Direksiyon hareketini tekerleklere ileten kisa rot (R)
kolunun ucundaki rot (R) zamanla asmarak bosluk yapmaktadir. Rotun (R)
asinmast durumunda degistirilmesi gerekmektedir. Rotun (R) degistirilmesi
cekme kuvveti uygulanarak gerceklestirilmektedir. Rot (R) iizerine cekme kuvveti
uygulayan aparat dar alanlara ulasamamaktadir. Rot sokiicii (1) rot (R) cekme
aparatinin ulasamadigi dar alanlarda calisabilmektedir. Rot sokiicii (1) dar
alanlarda pitman koluna (P) yerlestirilerek pitman koluna (P) bagl olan rot (R)
iizerine itme kuvveti uygulamaktadir (Sekil 2). Rot sokiictiniin (1) rot (R) iizerine

uygulanan itme kuvveti ile rotun (R) pitman kolundan (P) ayrilmasi
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saglanmaktadir. Rot sokiicii (1) govde (2), destek elemant (3), itici (4), hareketli
govde (5), mil (6), hareketlendirici (7), kaplin (8) ve sabitleme govdesi (9)

icermektedir.

Bulusun bir uygulamasinda rot sokiiciide (1) yer alan govde (2) destek elemani
(3), itici (4), hareketli gévde (5) ve mili (6) bir arada tutmaktadir. Govde (2)
tercihen dortgensel geometrik formda bulunmaktadir. Govde (2) destek elemani
(3), itici (4), hareketli gévde (5) ve mili (6) bir arada tutarak taginmasini
saglamaktadir. Govde (2) dikey hareket boslugu (2.1), yatay hareket boslugu
(2.2), govde kanali (2.3), yataklama eleman1 (2.4) ve kilavuz (2.5) icermektedir
(Sekil 12). Dikey hareket boslugu (2.1) gévdenin (2) gdovde merkez ekseni (X)
dogrultusunda  bir  yiizeyinden  diger yiizeyine uzayacak  sekilde
konumlandirilmaktadir. Dikey hareket boslugu (2.1) tercihen dairesel geometrik
formda bulunmaktadir. Dikey hareket boslugu (2.1) tercihen govde (2) iizerinde
bulundugu yiizey lizerinde merkezi govde merkez ekseni (X) ile ¢cakisacak sekilde
yer almaktadir. Hareketli gévde (5) dikey hareket boslugunun (2.1) igerisinde
govde merkez ekseni (X) dogrultusunda dogrusal hareket yapabilmektedir. Mil (6)
govde (2) icerisinde hareketli gbvdenin (5) igerisinde olacak sekilde dikey hareket
bosluguna (2.1) yerlestirilmektedir. Mil (6) merkez ekseni govde merkez ekseni
(X) ile cakisacak sekilde dikey hareket boslugunun (2.1) merkezine
yerlestirilmektedir. Yatay hareket boslugu (2.2) dikey hareket boslugunun (2.1)
govde (2) tzerinde bulundugu yiizeye dik konumda olan yiizeyin merkezine
konumlandirlmaktadir.  Yatay hareket boslugu (2.2) tercihen dikey hareket
bosluguna (2.1) benzer 6zellikte olup dairesel geometrik formda bulunmaktadir.
Ayni zamanda yatay hareket boslugu (2.2) merkezi gévde merkez eksenine (X)
dik olacak sekilde bulunmaktadir. Destek elemani (3) ve itici (4) yatay hareket
bosluguna (2.2) yerlestirilmektedir. Destek elemani (3) ile itici (4) gévdenin (2)
paralel olan iki ayritinda olacak sekilde yatay hareket boslugunun (2.2) iki ayn
ucuna konumlandirilmaktadir. Destek elemani (3) bir tarafindan sasiye (S) baski
uygulamasindan dolay: itici (4) yatay hareket boslugu (2.2) icerisinde govde

merkez eksenine (X) dik eksen dogrultusunda dogrusal hareket edebilmektedir.
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Dikey hareket boglugunun (2.1) tizerinde govde kanali (2.3) bulunmaktadir. Dikey
hareket boslugunun (2.1) ¢ap1 iizerinde karsilikli olacak sekilde iki gbvde kanali
(2.3) bulunmaktadir. Govde kanal (2.3) tercihen dortgensel bir agikhik geometrik
formda bulunmaktadir. Kilavuzlar (2.5) govde kanalina (2.3) yerlestirilmektedir.
Govde kanali (2.3) kilavuzlarin (2.5) gévdeye (2) yerlestirilmesini saglamaktadir.
Kilavuzlar (2.5) dikey hareket boslugunda (2.1) hareket eden hareketli gévdenin
(5) hareketi sirasinda govde merkez ekseni (X) {izerinden kaymasini
engellemektedir. Kilavuz (2.5) tercihen dikdortgensel prizma geometrik formunda
olup govde kanalina (2.3) oturtularak kullanilmaktadir. Yataklama elemam (2.4)
govdede (2) dikey hareket boslugunun (2.1) bir ucunu kapatacak sekilde gévdeye
(2) sabitlenmektedir (Sekil 7). Yataklama elemani (2.4) tercihen iki rulmandan
olugmaktadir. Mil (6) yataklama elemanina (2.5) gecirilmektedir. Yataklama
eleman (2.5) milin (6) govde (2) icerisinde govde merkez ekseni (X) etrafinda
donme hareketi yapmasini saglamaktadir. Yataklama eleman (2.5) milin (6)

govde (2) icerisine yataklanmasini1 saglamaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda rot sokiiciide (1) yer alan destek elemani (3) govdenin
(2) icerisine yerlestirilmektedir. Destek elemani (3) govdenin (2) bir tarafina baglh
olup diger tarafindan sasiye (S) oturmaktadir. Destek elemant (3) govdenin (2)
icinde bir ucundan sasiye (S) diger ucundan ise hareketli gévdeye (5) temas
edecek sekilde bulunmaktadir. Destek eleman (3) tercihen silindirik geometrik
formda bulunmaktadir. Destek elemani (3) oturma uzantisi (3.1) ve destek yiizeyi
(3.2) icermektedir (Sekil 11). Destek elemaninin (3) silindirik geometrisinde bir
ucunda dairesel geometride oturma uzantisi (3.1) bulunmaktadir. Destek elemani
(3) oturma uzantisindan (3.1) sasiye (S) oturmaktadir. Oturma uzantist (3.1)
oturma yiizeyi (3.1.1) icermektedir. Destek elemam1 (3) sasi (S) {iizerine
oturdugunda oturma ylizeyi (3.1.1) sasi (S) ile yiizey ylizeye temas etmektedir.
Destek yiizeyi (3.2) tercihen destek elemaninin (3) silindirik gdvdesinin oturma
uzantisi (3.1) bulunmayan diger diiz yiizeyinde yer almaktadir. Destek eleman (3)
destek yiizeyinden (3.2) hareketli govdeye (5) temas etmektedir. Destek elemani

(3) hareketli govdenin (5) mil (6) lizerindeki hareketi sirasinda konik yiizeyine
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temas etmektedir. Destek yiizeyi (3.2) tercihen hareketli govdenin (5) konik
ylizeyinin oturabilecegi geometrik formda bulunmaktadir. Destek yiizeyi (3.2)
hareketli govdenin (5) dis konik yiizeyine tam oturmaktadir. Destek yiizeyi (3.2)
hareketli gévdenin (5) dis konik yiizeyine temas etmektedir. Destek eleman: (3)
govdede (2) yatay hareket boslugunun (2.2) bir ucunda yerlestirilmektedir. Destek
elemanm1 (3) yatay hareket bosluguna (2.2) oturma uzantist (3.1) yatay hareket
boslugunun (2.2) disarisinda kalacak sekilde konumlandirilmaktadir. Hareketli
govdenin (5) dikey hareket boslugu (2.1) icerisindeki govde merkez ekseni (X)
dogrultusundaki hareketi sirasinda destek yiizeyi (3.2) hareketli gdovdenin (5) dis
yiizeyine siirekli temas etmektedir. Hareketli gvdenin (5) dikey hareket boslugu
(2.1) icerisindeki govde merkez ekseni (X) dogrultusundaki hareketi sirasinda
destek yiizeyi (3.2) hareketli gévdenin (5) konik yiizeyinde ¢ap1 dar tarafindan
genis tarafina uzanacak kadar gezinmektedir. Destek elemani (3) hareketli
govdenin (5) hareketi sirasinda konik yiizeyinin capi dar tarafindan genis tarafina
denk geldiginde yatay hareket boslugunda (2.2) hareket etme egilimi
gostermektedir. Destek elemam (3) yatay hareket boslugu (2.2) igerisinde
govdenin (2) disina dogru dogrusal hareket etme egilimi gdstermektedir. Ancak
destek elemaninin (3) govde (2) disina dogrusal hareket etme egilimi oturma
uzantisinin (3.1) sasiye (S) yaslanmasindan dolayr engellenmektedir. Destek
elemaninin (3) yatay hareket boslugu (2.2) icerisindeki hareketinin engellenmesi
destek elemani (3) ile ayn1 dogrultuda bulunan iticinin (4) gévde merkez eksenine

(X) dik eksende hareket etmesini saglamaktadir.

Bulusun bir uygulamasinda rot sokiiciide (1) yer alan itici (4) govdenin (2) pitman
koluna (P) bakan tarafina bagli bulunmaktadir. Itici (4) merkezine rot (R) oturacak
sekilde pitman kolu (P) {lizerine yerlestirilmektedir. ftici (4) gbvde merkez
eksenine (X) dik eksen dogrultusunda hareket etmektedir. itici (4) séz konusu
hareket araciligiyla rot (R) iizerine itme kuvveti uygulayarak rotun (R) pitman
kolundan (P) ayrilmasim saglamaktadir. Itici (4) tercihen silindirik geometrik
formda olup destek elemani (3) ile benzer geometrik formda bulunmaktadir. Itici

(4) tutma uzantis1 (4.1), pitman yuvast (4.2) ve hareket aktarim ylizeyi (4.3)
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icermektedir (Sekil 9-10). itici (4) govde (2) icerisinde yatay hareket boslugunun
(2.2) destek elemaninin (3) karsisinda yer alan ucuna yerlestirilmektedir. Itici (4)
silindirik geometrik formda olup silindirik gdovdesinin bir ucunda tutma uzantisi
(4.1) bulunmaktadir. Tutma uzantist (4.1) tercihen dairesel geometrik formda olup
iticinin (4) capmdan genis capta bulunmaktadir. Tutma uzantis1 (4.1) icerisinde
pitman yuvasi (4.2) bulunmaktadir. Pitman yuvasi (4.2) tutma uzantisinin (4.1)
icerisinde bir aciklik seklinde bulunmaktadir. Pitman yuvasi (4.2) tercihen pitman
kolunun (P) rot (R) basi ile birlestigi tarafi ile ayn1 geometrik formda
bulunmaktadir. Pitman yuvasi (4.2) pitman kolunun (P) iticiye (4) tutunmasini
saglamaktadir. Pitman kolu (P) pitman yuvasina (4.2) tam oturmakta ve hareketsiz
kalabilmektedir. Pitman kolu (P) rot (R) pitman yuvasinin (4.2) merkezine denk
gelecek sekilde pitman yuvasmna (4.2) yerlestirilmektedir. Iticinin (4) silindirik
govdesinde tutma uzantist (4.1) olmayan diger ucunda hareket aktarim yiizeyi
(4.3) bulunmaktadir. Hareket aktarim yiizeyi (4.3) tercihen hareket govdesinin (5)
konik yiizeyinin oturabilecegi geometrik formda bulunmaktadir. Hareket aktarim
yiizeyi (4.3) tercihen konik formda bir girinti seklinde bulunmaktadir. Hareket
aktarim yiizeyi (4.3) destek yiizeyi (3.2) ile benzer sekilde hareketli gbvdenin (5)
dis yiizeyine siirekli temas halinde bulunmaktadir. Hareket aktarim ylizeyi (4.3)
hareketli govdenin (5) dig konik yiizeyine tam oturmaktadir. Hareket aktarim
yiizeyi (4.3) hareketli govdenin (5) dis konik yiizeyine temas etmektedir.

Bulusun bir uygulamasinda rot sokiiciide (1) yer alan itici (4) govdede (2) yatay
hareket boslugunun (2.2) destek elemaninin (3) karsisinda yer alacak sekilde bir
ucuna yerlestirilmektedir. itici (3) yatay hareket bosluguna (2.2) tutma uzantisi
(4.1) yatay hareket boslugunun (2.2) disanisinda kalacak  sekilde
konumlandirilmaktadir. Hareketli govdenin (5) dikey hareket boslugu (2.1)
icerisindeki gévde merkez ekseni (X) dogrultusundaki hareketi sirasinda hareket
aktarim yiizeyi (4.3) hareketli govdenin (5) dis ylizeyine siirekli temas etmektedir.
Hareketli govdenin (5) dikey hareket boslugu (2.1) icerisindeki gdovde merkez
ekseni (X) dogrultusundaki hareketi sirasinda hareket aktarim yiizeyi (4.3)

hareketli govdenin (5) konik yiizeyinde cap:t dar tarafindan genis tarafina
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uzanacak kadar gezinebilmektedir. Itici (4) hareketli govdenin (5) hareketi
sirasinda konik yiizeyinin ¢api dar tarafindan genis tarafina denk geldiginde yatay
hareket boslugunda (2.2) hareket etme egilimi gostermektedir. itici (4) yatay
hareket boslugu (2.2) icerisinde govdenin (2) disina dogru bir dogrusal hareket
etme egilimi gostermektedir. iticinin (4) hareketi sirasinda ayni zamanda destek
elemaninin (3) sasiye (S) uyguladigi baski kuvvetinin etkisiyle hareket araligi
artmaktadir. Iticinin (3) yatay hareket boslugundaki (2.2) gévde merkez eksenine
(X) dik eksende yaptigi dogrusal hareket ile iticinin (4) pitman yuvasina (4.2)
yerlestirilen pitman kolunun (P) rottan (R) ayrilmas:1 saglanmaktadir. Iticinin (4)
hareket aktarim yiizeyinin (4.3) hareketli gévdenin (5) konik yiizeyi iizerinde dar
capl taraftan genis capl taraf arasindaki gecisi sirasinda itici (4) govde merkez
eksenine (X) dik konumdaki eksen dogrultusunda gévde (2) disina dogru hareket
etmektedir. Iticinin (4) govde merkez eksenine (X) dik konumdaki eksen
dogrultusunda govde (2) disina dogru hareketi sirasinda pitman yuvasinda (4.2)
bulunan pitman kolundaki (P) rot (R) lizerine itme kuvveti uygulanmaktadir.
Pitman kolunun (P) pitman yuvasina (4.2) tam oturmasindan dolay1 pitman kolu
(P) pitman yuvasina (4.2) bagh kalirken rot (R) pitman Kkolundan (P)
ayrilmaktadir. Boylece rotun (R) pitman kolundan (P) sokiilmesi islemi iticinin
(4) govde merkez eksenine (X) dik konumdaki eksen dogrultusunda govde (2)

disina dogru olan hareketi aracilifiyla gerceklestirilmektedir.

Bulusun bir uygulamasinda rot sokiiciide (1) yer alan hareketli govde (5) konik
geometrik formda bulunmaktadir. Hareketli gbvde (5) govde (2) igerisinde merkez
ekseni govde merkez ekseni (X) ile cakigik olacak sekilde govde merkez ekseni
(X) boyunca hareket edebilmektedir. Hareketli gdvde (5) sdz konusu hareket
araciligiyla iticiye (4) gdovde merkez eksenine (X) dik eksen yoniinde kuvvet
uygulayarak iticinin (4) rotu (R) ¢ikaracak sekilde hareketini saglamaktadir.
Hareketli govde (5) kilavuz kanal (5.1) ve yivli bir yapida mil boslugu (5.2)
icermektedir. Hareketli govde (5) tercihen konik bir geometrik formda
bulunmaktadir. Hareketli govdenin (5) konik yapili dis govdesi bir ucundan diger

ucu boyunca azalan veya artan capta olacak sekilde bulunmaktadir. Hareketli
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govdenin (5) tercihen merkezinde bir mil boslugu (5.2) bulunmaktadir. Mil
boslugu (5.2) tercihen dairesel geometrik formda olup yivli bir yapida
bulunmaktadir. Mil (6) hareketli govdedeki (5) mil bosluguna (5.2)
yerlestirilmektedir. Hareketli govde (5) mil boslugundaki (5.2) yivler aracilifi ile
milin (6) iizerinde gdovde merkez ekseni (X) dogrultusunda cift yonlii dogrusal
hareket edebilmektedir. Milin (6) govde merkez ekseni (X) etrafinda yaptigi
donme hareketi ile birlikte hareketli govde (5) milin (6) iizerindeki yivlerden
hareket edebilmektedir. Milin (6) govde (2) icerisinde sabit sekilde
yataklanmasindan dolayr milin (6) donme hareketi hareketli govdenin (5) gévde
merkez ekseni (X) dogrultusunda yivler {izerinde dogrusal hareket yapmasini
saglamaktadir. Hareketli govdenin (5) dis yiizeyinde capinin iki ucunda olmak
tizere kilavuz kanal (5.1) bulunmaktadir. Kilavuz kanal (5.1) tercihen dortgensel
geometrik formda bulunmaktadir. Kilavuz kanal (5.1) hareketli govdenin (5) mil
(6) iizerindeki hareketi sirasinda govde merkez ekseninden (X) kaymasini
engellemektedir. Hareketli gdvdenin (5) hareketi sirasinda govdedeki (2)
kilavuzlar (2.5) kilavuz kanala (5.1) oturmaktadir. Hareketli govde (5) govde
merkez ekseni (X) dogrultusundaki hareketi sirasinda govdedeki (2) kilavuzlar
(2.5) kilavuz kanallarina (5.1) siirtinmeye maruz kalmadan temas etmektedir.
Hareketli govdenin (5) kilavuz (2.5) tizerindeki hareketi ile govde merkez

ekseninden (X) sapmas1 engellenmektedir.

Bulusun bir uygulamasinda rot sokiiciide (1) yer alan mil (6) gbvde (2) icerisine
yataklanmaktadir. Mil (6) gdvdenin (2) tabanindaki yataklama elemanina (2.4)
oturtularak yataklanmaktadir. Mil (6) hareketli gévdenin (5) mil bosluguna (5.2)
yerlestirilmektedir. Mil (6) yivli yapida bulunmaktadir. Mil (6) gdvde merkez
ekseni (X) etrafinda donme hareketi yapmaktadir. Mil (6) donme hareketi
sirasinda hareketli govdenin (5) gévde merkez ekseni (X) dogrultusunda dogrusal
hareket yapmasini saglamaktadir. Mil (6) hareket disi (6.1) icermektedir. Mil (6)
tercihen silindirik geometrik formda olup bir ucundan yataklama elemanina (2.4)
diger ucundan ise kapline (8) gecirilmektedir. Mil (6) govdenin (2) igerisinde
dikey hareket boslugunda (2.1) bulunmaktadir. Mil (6) hareketlendiricinin (7)
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sagladign donme kuvveti ile govde merkez ekseni (X) etrafinda tercih edilen
yonde donme hareketi yapabilmektedir. Milin (6) silindirik govdesinin dis
ylizeyinde hareket disi (6.1) bulunmaktadir. Hareket digleri (6.1) milin (6)
baglant: uclar1 arasinda yer almaktadir. Hareket disleri (6.1) hareketli gévdenin
(5) mil boslugunun (5.2) icerisindeki yivleri arasina girerek hareketli gévdenin (5)
govde merkez ekseni (X) dogrultusunda hareket etmesini saglamaktadir. Milin (6)
donme yoOniine bagh olarak hareketli govde (5) mil (6) iizerinde gbvde merkez
ekseni (X) dogrultusunda tercih edilen yonde dogrusal hareket yapabilmektedir.
Iticinin (4) yatay hareket boslugunda (2.2) hareket edebilmesi i¢in hareket aktarim
yiizeyinin (4.3) hareketli gévdenin (5) dis yiizeyi iizerinde capinin genis oldugu
kissmdan dar oldugu kisma dogru temas edecegi yonde hareketi tercih

edilmektedir.

Bulusun bir uygulamasinda rot sokiiciide (1) yer alan hareketlendirici (7) milin (6)
givde merkez ekseni (X) etrafinda donme hareketi yapabilmesi i¢in gerekli olan
kuvveti saglamaktadir. Kaplin (8) bir ucundan hareketlendiriciye (7) diger
ucundan mile (6) baglanmaktadir. Kaplin (8) hareketlendiricinin (7) olusturdugu
kuvveti mile (6) aktarmaktadir. Kaplin (8) ayni eksen iizerinde c¢alismasi tercih
edilen hareketlendirici (7) ve milin (6) donme hareketinin aktarilmasini
saglamaktadir. Kaplin (8) hareketlendiricinin (7) hareketinin mile (6) kontrollii
sekilde aktarilmasini saglamaktadir. Kaplin (8) hareketlendiricide (7) olusabilecek
sarsintilar1  azaltarak mili  (6) korumaktadir. Sabitleme govdesi (9)
hareketlendiricinin (7) gévdeye (2) baglantisim saglamaktadir. Hareketlendiriciye
(7) baglanan kaplin (8) sabitleme govdesinin (9) arasina konumlandirilmaktadir.
Hareketlendirici (7) tercihen bir kontrol iinitesi ile kontrol edilebilmektedir.
Hareketlendiricinin (7) aktif hale gelmesiyle birlikte mil (6) dénmeye
baslamaktadir. Milin (6) donmesi ile birlikte hareketli govde (5) milin (6)

tizerinde gévde merkez ekseni (X) dogrultusunda hareket etmektedir.

Bulusun bu uygulamasinda yer alan rot sokiiciiniin (1) calismasi su sekilde

gerceklestirilmektedir. Rot sokiicii (1) iticinin (4) pitman yuvasi (4.2) pitman
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koluna (P) oturacak ve destek elemami (3) sasiye (S) yaslanacak sekilde
yerlestirilmektedir. Pitman kolu (P) pitman yuvasina (4.2) oturtulduktan sonra
hareketlendirici (7) aktif hale getirilmektedir. Hareketlendiricinin (7) aktif hale
gelmesiyle birlikte mil (6) tercihe edilen yonde donmeye baslamaktadir. Milin (6)
donmesi ile birlikte hareketli gdvde (5) milin (6) iizerinde gévde merkez ekseni
(X) dogrultusunda hareket etmektedir. Hareketli gévdenin (5) gévde merkez
ekseni (X) dogrultusundaki hareketi sirasinda itici (4) ve destek elemani (3)
hareketli gdvdeye (5) temas etmektedir. Hareketli govdenin (5) govde merkez
ekseni (X) dogrultusundaki hareketi sirasinda destek yiizeyi (3.2) hareketli
govdenin (5) konik yiizeyinde ¢apir dar tarafindan genis tarafina uzanacak kadar
gezinmektedir. Destek elemani (3) hareketli gévdenin (5) hareketi sirasinda konik
ylizeyinin ¢ap1 dar tarafindan genis tarafina denk geldiginde yatay hareket boslugu
(2.2) icerisinde govdenin (2) disina dogru dogrusal hareket etme egilimi
gostermektedir. Ancak destek elemaninin (3) hareketi sasiye (S) yaslanmasindan
dolay1 engellenmektedir. Ayni1 zamanda itici (4) de hareketli govdenin (5) hareketi
sirasinda konik yiizeyinin ¢cap1 dar tarafindan genis tarafina denk geldiginde yatay
hareket boslugunda (2.2) gdvdenin (2) disina dogru bir dogrusal hareket etme
egilimi gostermektedir. iticinin (4) govde merkez eksenine (X) dik konumdaki
eksen dogrultusunda govde (2) disina dogru hareketi sirasinda pitman yuvasinda
(4.2) bulunan pitman kolundaki (P) rot (R) lizerine itme kuvveti uygulanmaktadir.
Pitman kolunun (P) pitman yuvasina (4.2) tam oturmasindan dolay1 pitman kolu
(P) pitman yuvasmna (4.2) bagh kalirken rot (R) pitman kolundan (P)
ayrilmaktadir. Boylece rotun (R) pitman kolundan (P) sdkiilmesi islemi iticinin
(4) govde merkez eksenine (X) dik konumdaki eksen dogrultusunda govde (2)

disina dogru olan hareketi aracilifiyla gerceklestirilmektedir.
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