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OZET
ARKA KALDIRMA iSLEMi SIRASINDA GUVENLIK SAGLAYAN BIR SISTEM
Bulus, cesitli Urunlerin nakliyesinde kullanilan romork (8) veya treyler olarak
adlandinlan araclarin bosaltim islemlerini daha rahat gerceklestirebilmesi icin
kullanilan arka kaldirma yardimci sistemlerin guvenli bir bigcimde c¢alismasini

saglayan bir sistem ve yontem ile ilgilidir.

Sekil 1
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ISTEMLER

. Yuk nakliyesinde kullanilan romorklarin (8) bosaltiimasi icin gerceklestirilen

arka kaldirma islemi sirasinda guvenlik saglayan bir sistem olup, 6zelligi;
romork (8) bosaltim islemini yoneten operatorun arka kaldirma iglemini kontrol
etmesini saglayan kumanda (3),

hem kapak hem de urunlerin tasindigi malzeme gorevi goren arka kaldirma
kapagi (4),

romorkun (8) arka bolgesinde tercihen tampon (7) uzerinde konumlandirilan
ve arka kaldirma kapagi (4) menzilinde bulunan bolgeyi surekli olarak
tarayarak ilgili bolgede herhangi bir cisim olup olmadigini kontrol eden en az
bir mesafe sensoru (2),

arka kaldirma kapagdinin (4) hareket ettiriimesini saglayan aktuator (5),
bahsedilen aktuatorun (5) hareketlerini algilayarak arka kaldirma kapaginin (4)
pozisyonunu olgen pozisyon algilayici (6),

bahsedilen kumandadan (3) alinan sinyallere gore arka kaldirma kapaginin (4)
kaldirihp indirilmesini saglayan, mesafe sensoru (2) bir cisim algiladi§i anda
pozisyon algilayicidan (6) gelen veriyi kontrol ederek; pozisyon algilayicidan
(6) gelen veriye gore kritik mesafe degerinin altina inilmigse sistemi durduran
veya kritik mesafe asilana kadar herhangi bir cisim tespit edilmemisse, kritik
mesafeden sonra mesafe sensoru (2) tarafindan algilanan cisim uyarisini géz

ardi1 eden kontrol unitesi (1)

icermesidir.

2.

Istem 1°e uygun arka kaldirma islemi sirasinda guvenlik saglayan bir sistem
olup, ozelligi; bahsedilen aktuatorun (5) elektrik gucunu mekanik harekete

ceviren bir aktuator (5) olmasidir.

Istem 1’e uygun arka kaldirma islemi sirasinda guvenlik saglayan bir sistem
olup, ©ozelligi; bahsedilen aktuatorun (5) hidrolik gucu mekanik harekete
ceviren bir aktuator (5) olmasidir.



4. Istem 1°e uygun arka kaldirma iglemi sirasinda guvenlik saglayan bir sistem
olup, o6zelligi; bahsedilen aktuatérun (5) pnomatik gucu mekanik harekete

ceviren bir aktuator (5) olmasidir.
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TARIFNAME

ARKA KALDIRMA iSLEMi SIRASINDA GUVENLIK SAGLAYAN BiR SiSTEM

TEKNIK ALAN

Bulus, cesitli urunlerin nakliyesinde kullanilan romork veya treyler olarak adlandirilan
araglarin bosaltim iglemlerini daha rahat gerceklestirebilmesi igin kullanilan arka
kaldirma yardimci sistemlerin guvenli bir bicimde galigmasini saglayan bir sistem ve

yontem ile ilgilidir.

ONCEKI TEKNIK

Gunumuzde urun nakliyelerinde romork tipi araclar siklikla kullaniimaktadir. Arka
kaldirma sistemleri, bir romorkun arkasina kalici olarak monte edilmis mekanik
kaldirma cihazlaridir ve yukun tasinmasini kolaylastiracak sekilde tasarlanmistir.
Sistem zemin seviyesinden veya bir yukleme iskelesi seviyesine kaldirma tertibatini
ayarlayarak bosaltim igleminin kolaylastirilmasini saglar. Arka kaldirma sistemlerinin
cogu hidrolik veya pnomatik aktuatorludur ve bir elektrik kumandasi kullanan operator
tarafindan kontrol edilir. Arka kaldirma sistemini kullanilarak, agir esyalari bir araca
yuklemek icin kullanilan is makinelerin kullanilmasini gereksiz kilabilir. Ayrica arka
kaldirma sistemi yukleme iskelesi ile ara¢ yukleme seviyesi arasindaki yukseklik
farkini da kopruleyebilir. Arka kaldirma sistemleri bununla birlikte dogrudan arka kapi
olarak da kullanilabilmektedir. Mevcut durumda arka kaldirma sistemleri bir operator
tarafindan kaldinlip indirilirken kaldirma tertibatinin ¢galisma menzili icerisinde kalan
canli veya cansiz cisimler operatorun gozle kontrolu disinda herhangi bir sekilde
kontrol edilmemektedir. Bu durum operatorun dikkatsiz oldugu bir durumda yada
operator igcin kor nokta olabilecek bir noktada bir cisim bulundugu durumlarda
kazalara sebep olabilmekte ve bu kazalar can ve mal kayiplarina sebep
olabilmektedir.

Yapilan literatur arastirmasinda TR2017/19049 numarali patent basvurusuna
rastlanmistir. Sistemde, yari romork yarnm boru tipi damperlerin tasidigi yukun
kontrollt bir bicimde bosaltiimasini saglayan ve kendi kendine hidrolik olarak acilip



10

15

20

25

30

kapanabilen bir arka kapak mekanizmasindan bahsedilmektedir. Sistem, arka
kaldirma islemi ile yuk bosaltiimasi sirasinda ¢calisma menzili igerisinde bulunabilecek

cisimlerle ilgili bir guvenlik onlemi saglamamaktadir.

Sonugta yukarida bahsedilen ve mevcut teknik i1s1§inda ¢ozulemeyen sorunlar ilgili

teknik alanda bir yenilik yapmayi zorunlu kilmistir.

BULUSUN KISA ACIKLAMASI

Mevcut bulus yukarnida bahsedilen dezavantajlari ortadan kaldirmak ve ilgili teknik
alana yeni avantajlar getirmek Uzere arka kaldirma islemi sirasinda koruma saglayan

bir sistem ile ilgilidir.

Bulugsun ana amaci, treyler veya romorklarda arka kaldirma sistemleri vasitasi ile
gerceklestirilen bosaltim islemlerinin guvenli bir sekilde gergeklestiriimesini saglayan

bir sistem gelistirmektir.

Bulusun bir diger amaci, gerceklestirilen bosaltim islemleri sirasinda operatorun
dikkatsizligi veya operatorun gorus acisi disinda kalan cisimler sebebiyle meydana

gelebilecek kazalarin onune gegen bir sistem yaratmaktir.

Yukarida bahsedilen ve asagidaki detayli anlatimdan ortaya gikacak tum amaglarn
gerceklestirmek uzere mevcut bulug, yuk nakliyesinde kullanilan romorklarin
bosaltiimasi i¢in gerceklestirilen arka kaldirma iglemi sirasinda guvenlik saglayan bir
sistemdir. Buna gore sistem;

e romork bosaltim islemini yoneten operatorun arka kaldirma islemini kontrol
etmesini saglayan kumanda,

e hem kapak hem de urunlerin tasindigi malzeme gorevi goren arka kaldirma
kapadi,

e romorkun arka bolgesinde tercihen tampon Uzerinde konumlandirilan ve arka
kaldirma kapagi menzilinde bulunan bolgeyi surekli olarak tarayarak ilgili
bolgede herhangi bir cisim olup olmadigini kontrol eden en az bir mesafe
sensoru,

o arka kaldirma kapaginin hareket ettiriimesini saglayan aktuator,
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e bahsedilen aktuatorun hareketlerini algilayarak arka kaldirma kapaginin
pozisyonunu olgen pozisyon algilayici,

e bahsedilen kumandadan alinan sinyallere gore arka kaldirma kapaginin
kaldirihp indirilmesini saglayan, mesafe sensoru bir cisim algiladi§i anda
pozisyon algilayicidan gelen veriyi kontrol ederek; pozisyon algilayicidan
gelen veriye gore kritik mesafe degerinin altina inilmisse sistemi durduran
veya kritik mesafe asilana kadar herhangi bir cisim tespit edilmemisse, kritik
mesafeden sonra mesafe sensoru tarafindan algilanan cisim uyarisini goz ardi
eden kontrol unitesi

icermektedir.

Mevcut bulusun yapilanmasi ve ek elemanlarla birlikte avantajlarinin en iyi sekilde
anlasilabilmesi icin asagida aciklamasi yapilan sekiller ile birlikte degerlendiriimesi

gerekir.
SEKILLERIN KISA ACIKLAMASI

Sekil 1, bulusumuza konu olan sistemi olusturan unsurlarin ve bu unsurlarin romork
uzerindeki yerlesiminin sematik goruntusunu vermektedir.

Sekil 2, bulusumuzun kullanildigi érnek bir romorkun ¢izim goruntusunt vermektedir.
REFERANS NUMARALARI

1. Kontrol Unitesi

2. Mesafe sensoru

3. Kumanda

4. Arka kaldirma kapag
5. Aktuator

6. Pozsyon algilayici
7. Tampon

8. Romork

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI
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Bu detayl agiklamada, bulus konusu yenilik sadece konunun daha iyi anlasilmasina
yonelik higcbir sinirlayici etki olugturmayacak orneklerle agiklanmaktadir. Bulusumuz,
yuk nakliyesinde kullanilan rémorklarin (8) bosaltilmasi icin gerceklestirilen arka
kaldirma islemi sirasinda guvenlik saglayan bir sistemdir. Sekil-1'de bulusumuza
konu olan sistemi olusturan unsurlar ve bu unsurlarin bir romork (8) uUzerindeki
konumlarinin goruntusu sematik olarak verilmistir. Buna gore sistem; romork (8)
bosaltim islemini yoneten operatorun arka kaldirma iglemini kontrol etmesini
saglayan kumanda (3), hem kapak hem de Urunlerin tagindigi malzeme gorevi goren
arka kaldirma kapagi (4), romorkun (8) arka bolgesinde tercihen tampon (7) uzerinde
konumlandirilan ve arka kaldirma kapagi (4) menzilinde bulunan bolgeyi surekli
olarak tarayarak ilgili bolgede herhangi bir cisim olup olmadigini kontrol eden en az
bir mesafe sensoru (2), arka kaldirma kapagdinin (4) hareket ettirilmesini saglayan
aktuator (5), bahsedilen aktuatorun (5) hareketlerini algilayarak arka kaldirma
kapaginin (4) pozisyonunu olgen pozisyon algilayici (6), bahsedilen kumandadan (3)
alinan sinyallere gore arka kaldirma kapaginin (4) kaldinlip indirilmesini saglayan,
mesafe sensoru (2) bir cisim algiladigi anda pozisyon algilayicidan (6) gelen veriyi
kontrol ederek; pozisyon algilayicidan gelen veriye gore kritik mesafe degerinin altina
inilmigse sistemi durduran veya kritik mesafe asilana kadar herhangi bir cisim tespit
edilmemisse, kritik mesafeden sonra mesafe sensoru (2) tarafindan algilanan cisim
uyarisini goz ardi eden kontrol unitesi (1) icermektedir. Sistemde kullanilan aktuator

(5) elektrik, hidrolik veya pnomatik gucu mekanik harekete cevirmektedir.

Sistemin calisma prensibi ise su sekildedir:

Romork (8) arka kisminda, romorka (8) baglanmis tampon (7) bulunmaktadir.
Tampona (7) mekanik olarak baglantisi yapilmis olan arka kaldirma kapagi (4) ve
aktuator (5) romork (8) Uzerinde bulunmaktadir. Arka kaldirma kapagi (4) aktuator (5)
yardimiyla belirli bir eksen etrafinda radyal hareket yapmaktadir. Arka kaldirma
kapagi (4) kontrolu bir kumanda (3) vasitasiyla kontrol uUnitesi (1) tarafindan
yapiimaktadir. Kontrol unitesi (1) bir operator tarafindan kontrol edilen kumandadan
(3) gelen sinyallere gore arka kaldirma kapagini (4) kaldirip indirmektedir. Tamponda
(7) bulunan mesafe sensorleri (2) arka kaldirma kapag@i (4) menizili icerisinde kalan
bolgeyi surekli olarak tarayarak, ilgili bolge de herhangi bir cisim olup olmadigini
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denetlemektedir. Herhangi bir cisim algilandigin da kontrol Unitesi (1) tampona
yerlestiriimis pozisyon algilayicilarindan (6) gelen bilgiler ile mesafe sensorlerinden (2)
gelen bilgiler karsilastirlmaktadir. Mesafe sensorleri (2) herhangi bir cisim
algiladiginda pozisyon algilayicilardan (6) gelen mesafe verisine gore belirli bir kritik
mesafenin altina inilmisse, sistem kontrol Unitesi (1) tarafindan durdurulmaktadir. Bu
sayede olasi| kaza ve hasarlarin onune gecilmektedir. Pozisyon algilayicilarindan (6)
gelen kritik mesafe asilana kadar herhangi bir cisim tespit edilmemisse, kritik
mesafeden sonra mesafe sensorlerinden (2) gelen cisim var bilgisi kontrol Unitesi
tarafindan (1) degerlendirmeye alinmayacaktir. Bu sayede sistemin arka kaldirma
kapagdini (4) yabanci cisim olarak algilanmasi dnlenmis olacaktir.
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